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THE KNOW-HOW FACTORY



ZIMMER GROUP

DOSLEDNA ORIENTACIA

NA ZAKAZNIKOV

NASA SNAHA - POSKYTNUT NASIM ZAKAZNiKOM INOVATIVNE A INDIVIDUALNE RIESENIA
- SLAVI USPECH UZ NIEKOLKO ROKOV. SPOLOCNOST ZIMMER NEUSTALE RASTIE A DNES
DOSIAHLA NOVY MILNIK: ZALOZENIE KNOW-HOW FACTORY. CO JE TAJOMSTVOM TOHTO

USPECHU?

Zaklad. Za neustalym rastom nasho podniku sa skryvaju vynikajlce
vyrobky a sluzby. Sofistikované rieSenia a dolezité technicke inovacie
pochadzaju zo spolo¢nosti Zimmer. Preto k nam prichadzaju najma
zakaznici so snahou o technologické vodcovstvo. Skupina Zimmer
Group dosahuje najlepsie vysledky prave vtedy, ked je postavena pred
narocny problém.

Styl. Nage zmyslanie a pristup maju interdisciplinarny charakter.
Vytvarame sofistikované procesné rieSenia v Siestich technologickych
oblastiach, a to nielen pri vyvoji, ale aj vo vyrobe. Ponuka spolo¢nosti
Zimmer Group je urcena pre vSetky odbory. Ponukame riesenia kazdého
problému na mieru. Na celom svete.

Motivacia. Orientacia na zakaznika je pravdepodobne najdélezitejSim
faktorom nasho Uspechu. Sme poskytovatelom sluzieb v najlepSom
zmysle. So skupinou Zimmer Group maju nasi zakaznici k dispozicii
centralnu kontaktnu osobu pre svoje zelania. NasSim zékaznikom
ponukame individualny pristup nielen s rozsiahlymi odbornymi
znalostami pre rieSenia, ale aj so Sirokou ponukou.

www.zimmer-group.com
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TECHNOLOGIE

KOMPONENTY

Viac ako 45-ro¢né skusenosti a znalosti
z odboru: Sme poprednym svetovych
vyrobcom a dodavatelom pneumatic-
kych, hydraulickych a elektrickych
komponentov v oblasti manipulacie,
timenia a vyroby strojov.

VYROBNA TECHNIKA

Kov, plast alebo elastomér? Technicky
a ekonomicky optimalizovana vyroba
sériovych komponentov pre vSetky
odbory. Od vyvoja inteligentného
systému cez vyber materialu a vyrobnej
technologie po cenovo vyhodny
produkt.

www.zimmer-group.com

Manipulaéna technika. Skupina Zimmer
Group je poprednym vyrobcom a dodavate-
[om komponentov.

Technika robotov. Siroké spektrum od
meni¢ov nastrojov az po ochranu proti kolizii
a vyrovnavanie osl.

Vakuova technika. Nas siroky sortiment
vakuovych komponentov predstavuje Setrné
rieSenie z hladiska materidlu prakticky pre
kazdé odvetvie.

Priemyselna komunikacia. Jednoduchsie
programovanie robotov vdaka komunika¢nym
modulom ready-2-connect s kdblom alebo
bez neho.

-M\

Technolégia MIM. Ako rieSenie na vyrobu
zlozitych kovovych dielov vstrekovanim.

Injekéné tvarnenie plastov. Spravny proces
na sériovu vyrobu Sirokej skdly plastovych
komponentov.

Upinacia a brzdiaca technika. Inovativne
komponenty pre linedrne a rota¢né aplikacie
kazdého druhu.

TImiaca technika. Priemyselné Strukturova-
né timice a hydraulické timice su stelesnenim
inovativnej sily KNOW-HOW FACTORY.

SOFT CLOSE. Jeden z poprednych
vyvojovych partnerov pre nabytkarsky
priemysel a silny partner v oblasti vtahovacich
mechanizmov.

Strojova technika. Inovativne nastroje a
upinacie systémy na spracovanie kovov, dreva
a kompozitnych materiélov.

Elastoméry. Idedlne sa hodi na vyrobu
naro¢nych obrobkov na mieru z réznych
elastomérov.



SYSTEMOVE RIESENIA

NajrychlejSia integracia a uvedenie

do prevadzky, najvyssia dostupnost
vyrobkov a optimalizovana produktivita
- kombinujeme to najlepsie zo sveta
mechaniky s najnovSou technoldgiou
IOT.

Systémové komponenty. Komponenty, ako
je vyrovnavanie osi, chapadla alebo servome-
chanizmus s vykyvnymi ¢elustami, z oblasti
manipulacnej, timiacej, strojovej, upinacej a
brzdiacej techniky prispdsobime vasej
aplikacii.

Nastroje End-of-Arm a systémy chapadiel.
Srdce automatizacie robotov. Nasimi
nastrojmi EOAT je mozné vyriesit Glohy z
najréznejsich odvetvi: zvaranie, uchopovanie,
kontrola, montaz a mnohé iné.

Mobilna robotika a prepravné systémy.
Vyuzitim nasich AMR, flexibilnych preprav-
nych systémov a mobilnych buniek robota pre
malé a stredné velkosti ddvok dosiahnete
maximalnu flexibilitu a efektivnu a bezpecnu
vyrobu.

Moduly a bunky. Vyvijame nezdvisle bunky
pre rézne trhy, ako aj moduly pripravené na
montaz, ktoré sa daju dokonale pripojit k
vasmu vyrobnému zariadeniu. Presné
individudlne riesenia pre optimalizovanu
vyrobu a najvyssie Standardy kvality.

Stroje a zariadenia. K nasim rieSeniam patria
zariadenia Turn-Key, oddelovacie a montazne
bunky pre nabytkarsky priemysel, ako aj
mimoriadne flexibilné zariadenia pre velkost
davky 1 a rieSenia spracovania pomocou
robotov vratane programovania s komunikac-
nymi modulmi ready-2-connect, ¢i uz s
kablom, alebo bez neho.

InZinierstvo. To, ¢o nas najviac pohana
vpred, je nas ciel: rychlejsie uvedenie vasho
individudlneho systému do prevadzky, jeho
jednoduchsie ovladanie, efektivnejsia

a spolahlivejSia prevadzka.

Bezpecnost a kvalita. Tieto dva aspekty su Ustrednym prvkom nasej firemnej filozofie.
Prostrednictvom nepretrzitého testovania spoloénostou TUV Siid, certifikdcie Underwriters
Laboratories (UL) a doésledného dodrziavania odporuc¢ani DGUV zabezpecujeme, aby nase
vyrobky nielen spifali najvyssie tandardy, ale ponukali aj dlhodobu spolahlivost a bezpe¢nost

- vSetko pre vyborné a trvalé rieSenia.

www.zimmer-group.com






TECHNIKA ROBOTOV
PREHLAD RADOV

n RUGNY MENIG NASTROJOV

.‘ Séria HWR2000 10

a Séria HWR

E PNEUMATICKY MENIG NASTROJOV el

Séria WPR5000

'ﬁ' Séria WWR1000

B AUTOMATICKY MENIC NASTROJOV e

Séria FWR
n MAGNETICKY MENIC NASTROJOV S

.‘,‘:‘., Séria WMR2000

B ENERGETICKE ELEMENTY A PRISLUSENSTVO PRE MENIC NASTROJOV

.:;gg Energetické elementy a prisluSenstvo pre meni¢ nastrojo

n OTOGNY ROZDELOVAG o

Séria DVR

Séria DVR1000

. WROVNAVANIE osi A

Séria FGR
. Séria XYR1000 110
. Séria ZR1000 128
Séria ARP 146
n OCHRANA PROTI KOLizII 162- 185

. Séria CSR 164

@ Séria CRR 178

n MATCH - END-OF-ARM-ECOSYSTEM e
\g MATCH - Modul robota 188
0 MATCH - Chapadla 268

0 MATCH - Uhlova priruba

m UHLOVA PRIRUBA ——
9 Typovy rad WFR

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com 7






RUCNY MENIC NASTROJOV
PREHLAD RADOV

n RUGNY MENIG NASTROJOV

.‘ Séria HWR2000 10

0‘ Séria HWR 18

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com

Prehlad radov / Ruény menic¢ nastrojov
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Séria HWR2000 / Menic nastrojov / manualne / Prislusenstvo robotov
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MENIC NASTROJOV
SERIA HWR2000

» VYHODY VYROBKU

» Vymena v priebehu niekolkych sekund

Znizte svoje nastavovacie naklady a minimalizujte
prestoje vdaka vymene nastrojov v priebehu niekolkych
sekund

» Integrované prenasace vzduchu

Na napéjanie pneumatickych aktorov. Prostrednictvom
volitelne dostupnych energetickych elementov sa mézu
prenasat dalsie média.

» Vratane ochrany proti strate

Nezelané spadnutie obrobku je vyli¢ené - zo znamena
maximalnu bezpecénost pre ludi a stroj

» VHODNY VYROBOK PRE VASU APLIKACIU

> NasSe vyrobky miluju vyzvy!
Extrémne podmienky, na kazdom mieste na svete - nase komponenty a systéemy
osvedcCené v praxi vam umoznuju neobmedzené moznosti.
Najdite vhodny vyrobok pre svoje $pecialne pouzitie:
Www.zimmer-group.com

www.zimmer-group.com » Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu



» PREHLAD VYHOD

pevny diel

- Montaz zo strany robota

priruba robota
- rozstupova kruznica podla EN ISO 9409-1

3excentricky ¢ap pre blokovanie
- s funkciou zasuvania kolika podporovanou pruzinou

@ blokovaci ¢ap
- prispdsobeny blokovaciemu puzdru

upevnenie energetickych elementov

@ Integrované vzduchové vedenie
- Privod vzduchu/vakua
- Mozné aktivovanie bez hadic

volny diel

- Pre montaz od dielca

» TECHNICKE UDAJE

Pripojna priruba podla EN ISO 9409-1 Pneumaticky prenos energie Elektricky prenos energie
Konstrukéna .
velkost s
TK31.5 4 volitelny
TK 40 4 volitelny
TK 50 8 volitelny

» BLIZSIE INFORMACIE SU K DISPOZiCIl ONLINE

Vsetky informécie jednym kliknutim: www.zimmer-group.com. Pomocou objednavacieho ¢isla zelaného pro-
duktu ndjdite Udaje, nakresy a 3D modely k vasej konstrukenej velkosti. Rychlo, prehladne a vzdy aktualne.

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com 11

Séria HWR2000 / Menic nastrojov / manualne / PrisluSenstvo robotov



Konstrukéna velkost HWR2031 / Menic nastrojov / manualne / PrisluSenstvo robotov
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MENIC NASTROJOV

KONSTRUKCNA VELKOST HWR2031

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Variabilna montazna poloha

ramena paky. Nenahradza technicky ndvrh.
[kg]

o= N W A OO N ®

Zobrazuje maximalnu manipulaé¢ni hmotnost v zavislosti od zrychlenia a

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

NAPAJANIE

- é GVM5
Q‘ Priame skrutkovania

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

» Sily a momenty

Zobrazuije statické sily a momenty, ktoré mézu v
zablokovanom stave pdsobit na menic nastrojov.

r
')

2,5 m/s?
—e— 5 m/s?

—e— 10 m/s?

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

% @ PRIPOJENIA/OSTATNE

Energetické elementy a prislusenstvo pre
menice nastrojov najdete na strane 70

www.zimmer-group.com » Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu



Objednavacie ¢.

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1
Pneumaticky prenos energie [Pocet]
Prietok kazdého jedného prenasaca [I/min]
Elektricky prenos energie

Samozvernost pri blokovani

Blokovaci zdvih [mm]

Opakovacia presnost v Z [mm]
Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Menovity prevadzkovy tlak [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Hmotnostny moment zotrvaénosti [kgcm?]
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
HWR2031F
TK31.5

4

150
volitelny
mechanické
4

0,01

0,02

6

5..+80
0,13

0,09

HWR2031L
TK31.5

4

150
volitelny
mechanické

0,01
0,02

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

HWR2031F

@ 40h8

@315
+0.02 5H7%

—4x M5 @
DIN 7984

®

13
©)

)
IR
®
!

@D B5H7X6—
wesma
<

| — gsH7x6 (1)

HWR2031L

@ 40h8

?31.5
+0.02 5H7

AN

ﬁ4x M5X9@

(D

(4)axms

[
]
®

X
2x M3x4.5(5) Y 2xM3x4.5(5)
| .
1 O/J\{; 2x B 25H7x3(5) ) ‘ & 2x2.5H7x3 (5)
~ @ | (55
/ \A/;; " \
|
8 ‘ 8 10
=] 10 3
g o 16:0.02
16:0.02 ®

@ Upevnenie (na strane robota)

@ integrované vzduchoveé vedenie

@ Upevnenie pre energeticky element
Kolik / diera pre upevnenie na vystredenie
@ Upevnenie (na strane stroja)

@ Aktivacia blokovania

@0 blokovact zdvin

—F

| —— HwRzos 1
- T—I

——— HWR2031L

Konstrukénd vyska v zablokovanej polohe

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com

Konstrukéna velkost HWR2031 / Menic nastrojov / manualne / Prislusenstvo robotov



Konstrukéna velkost HWR2040 / Menic nastrojov / manualne / Prislusenstvo robotov

MENIC NASTROJOV
KONSTRUKCNA VELKOST HWR2040

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Variabilna montazna poloha > Sily a momenty
Zobrazuije statické sily a momenty, ktoré mézu v
Zobrazuje maximalnu manipulacni hmotnost v zavislosti od zrychlenia a zablokovanom stave pésobif na menic néstrojov.
ramena paky. Nenahradza technicky ndvrh.
[ka]
16 4 Mr
o

8 2,6 m/s?
6 —e— 5 m/s?
4 —e— 10 m/s?
(2) Mr [Nm] 55
0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200 [mm] My [Nm] 50
Fa [N] 1200
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
NAPAJANIE % @ PRIPOJENIA/OSTATNE

Energetické elementy a prislusenstvo pre
menice nastrojov najdete na strane 70

- é GVM5
Q‘ Priame skrutkovania

14 www.zimmer-group.com » Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu



Objednavacie ¢.

» Technické udaje

30°

==
@K

13
l_

20
13.8

axms(2)

@ 25n7

X
m 2x M3x4.5 (5)
Ll 2x 3 2.5H7x3(5)
oo
~ < (D))o
|

100.02
5]

T
=S
®

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

14
—~——1

8.5+0.02
p -
. o ]

HWR2040F HWR2040L

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1 TK 40 TK 40

Pneumaticky prenos energie [Pocet] 4 4

Prietok kazdého jedného prenasaca [I/min] 150 150

Elektricky prenos energie volitelny volitelny

Samozvernost pri blokovani mechanické mechanické

Blokovaci zdvih [mm] 4

Opakovacia presnost v Z [mm] 0,01 0,01

Opakovacia presnost v X, Y [mm] 0,02 0,02

Menovity prevadzkovy tlak [bar] 6 6

Prevadzkova teplota [°C] 5..+80 5..+80

Hmotnostny moment zotrvaénosti [kgcm?] 0,33 0,26

Hmotnost [kg] 0,15 0,071
@ Upevnenie (na strane robota)

HWR2040F HWR2040L @ |ntegrovalne vzduchovelvec,ieme
@ Upevnenie pre energeticky element
Kolik / diera pre upevnenie na vystredenie
@ 50n8 #5008 @ Upevnenie (na strane stroja)
@40 P40 @9 Aktivacia blokovania
+0.02 B6H7 +0.02 $6H7 @0 blokovact zdvin
@ @ 6H7X6 ——
S—@6HTX6 (1)
N axme (D
DIN 7984

HWR2040F

° HWRZOAOL

Konstrukénd vyska v zablokovanej polohe

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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Konstrukéna velkost HWR2050 / Menic nastrojov / manualne / Prislusenstvo robotov
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MENIC NASTROJOV

KONSTRUKCNA VELKOST HWR2050

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Variabilna montazna poloha > Sily a momenty
Zobrazuije statické sily a momenty, ktoré mézu v
Zobrazuje maximalnu manipulacni hmotnost v zavislosti od zrychlenia a zablokovanom stave pésobif na menic néstrojov.
[kgr]amena péky. Nenahradza technicky névrh.
25 Mr
'
20 ¢
15 ¢
2,5 m/s?
10 —e— 5 m/s?
5 —e— 10 m/s?
o Mr [Nm] 80
0 25 50 75 100 125 150 175 200 225 250 [mm] My [Nm] 70
Fa [N] 1600
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
NAPAJANIE % @ PRIPOJENIA/OSTATNE

- é GVM5
Q‘ Priame skrutkovania

Energetické elementy a prislusenstvo pre
menice nastrojov najdete na strane 70

www.zimmer-group.com » Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu



» Technické udaje

Objednavacie ¢. HWR2050F

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1
Pneumaticky prenos energie [Pocet]
Prietok kazdého jedného prenasaca
Elektricky prenos energie
Samozvernost pri blokovani
Blokovaci zdvih [mm]

Opakovacia presnost v Z [mm]
Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Menovity prevadzkovy tlak [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Hmotnostny moment zotrvaénosti [kgcm?]
Hmotnost [kg]

TK 50

8

150
volitelny
mechanické
4

0,01
0,02

6
5..+80
0,86
0,23

HWR2050L
TK 50

8

150
volitelny
mechanické

0,01
0,02

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

HWR2050F

?63h8

?50
+0.02 6H7

DI

o /°

"

20
13.8

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

A —geH7x6 (1)

>~ 4x M6 @

HWR2050L

#63h8

50

@¢ 6H7x6
(1) 4xM6x9*\

DIN 7984

(@) 8x M5

+0.02 % 6H7

17

e v- eRe

8xM5(4)

(5)2x Max4.5
(5) 2x B 2.5H7x3

3.5

%31.5h7 @

8.5+0.02

@ Upevnenie (na strane robota)

@ integrované vzduchoveé vedenie

@ Upevnenie pre energeticky element
Kolik / diera pre upevnenie na vystredenie
@ Upevnenie (na strane stroja)

@ Aktivacia blokovania

@0 blokovact zdvin

| —

T—I

T—HWR2050L

Konstrukénd vyska v zablokovanej polohe

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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Konstrukéna velkost HWR2050 / Menic nastrojov / manualne / Prislusenstvo robotov



SériaHWR / Meni¢ nastrojov / manualne / PrisluSenstvo robotov
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MENIC NASTROJOV
SERIA HWR

» VYHODY VYROBKU

» Vymena v priebehu niekolkych sekund

Znizte svoje nastavovacie naklady a minimalizujte
prestoje vdaka vymene nastrojov v priebehu niekolkych
sekund

» Integrované prenasace vzduchu

Na napéjanie pneumatickych aktorov. Prostrednictvom
volitelne dostupnych energetickych elementov sa mézu
prenasat dalsie média.

» Vymena bez pouzitia naradia

Zaistovacia paka kompletne zabudovana v telese umoz-
nuje vymenu nastroja bez pouzitia pomobcok

» VHODNY VYROBOK PRE VASU APLIKACIU

> NasSe vyrobky miluju vyzvy!
Extrémne podmienky, na kazdom mieste na svete - nase komponenty a systéemy
osvedcCené v praxi vam umoznuju neobmedzené moznosti.
Najdite vhodny vyrobok pre svoje $pecialne pouzitie:
Www.zimmer-group.com

www.zimmer-group.com » Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu



» PREHLAD VYHOD

» TECHNICKE UDAJE

vol'ny diel

- Pre montaz od dielca

blokovacia paka
- s funkciou zasuvania kolika podporovanou pruzinou

pevny diel
- Montaz zo strany robota

@ blokovaci ¢ap
- prispésobeny blokovaciemu puzdru

blokovaci zdvih
- nastavitelny pomocou blokovacieho puzdra

@ priruba robota
- rozstupova kruznica podla EN ISO 9409-1

Integrované vzduchové vedenie
- Privod vzduchu/vékua
- Mozné aktivovanie bez hadic

upevnenie energetickych elementov

Pripojna priruba podla EN ISO 9409-1

Konstrukéna
vel'kost

HWR63 TK 63
HWR80 TK 80

Pneumaticky prenos energie

[Pocet]
6 volitelny
6 volitelny

» BLIZSIE INFORMACIE SU K DISPOZiCIl ONLINE

Elektricky prenos energie

Vsetky informécie jednym kliknutim: www.zimmer-group.com. Pomocou objednavacieho ¢isla zelaného pro-
duktu ndjdite Udaje, nakresy a 3D modely k vasej konstrukenej velkosti. Rychlo, prehladne a vzdy aktualne.

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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SériaHWR / Meni¢ nastrojov / manualne / PrisluSenstvo robotov



Konstrukéna velkost HWR63 / Menic nastrojov / manualne / PrisluSenstvo robotov

20

MENIC NASTROJOV

KONSTRUKCNA VELKOST HWR63

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Variabilna montazna poloha

ramena paky. Nenahradza technicky névrh.
[kg]
35 |

30

25

20
15 \\\‘\

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

6 [kus]

O O-Ring
CORO0050100

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

& é GVMS5
Q‘ ' Priame skrutkovania

Zobrazuje maximalnu manipulacni hmotnost v zavislosti od zrychlenia a

» Sily a momenty

Zobrazuije statické sily a momenty, ktoré mézu v

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]

zablokovanom stave pdsobit na menic nastrojov.

Mr
')

<
dlig

Fal

200
200
1200

% @ PRIPOJENIA/OSTATNE

Energetické elementy a prislusenstvo pre
meniée nastrojov najdete na strane 70

WVM5
e uhlové vykyvné skrutkovania
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» Technické udaje
Objednavacie ¢. HWRG63F-B HWR63L-B

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1 TK 63 TK 63
Pneumaticky prenos energie [Pocet] 6 6
Prietok kazdého jedného prenasaca 170 170
Elektricky prenos energie volitelny volitelny
Samozvernost pri blokovani mechanické mechanické
Blokovaci zdvih [mm] 1

Opakovacia presnost v Z [mm] 0,01 0,01
Opakovacia presnost v X, Y [mm] 0,02 0,02
Menovity prevadzkovy tlak [bar] 6 6
Prevadzkova teplota [°C] 5..+80 5..+80
Hmotnostny moment zotrvaénosti [kgcm?] 3,8 2,6
Hmotnost [kg] 0,49 0,31

@ Upevnenie (na strane robota)
@ privod vzduchu
@ integrované vzduchové vedenie
@ Upevnenie pre energeticky element
Upevnenie (na strane stroja)
HWR63F-B HWR63L-B Adaptéry

HWR63

38

7
M5
Wz
@3

-Ring
¢ 5x1

Energetické napéjanie bez hadic (na strane nastroja)

@ @

@ 8ohs

7
M5
3

™ 0.7 -Ring
= = @ 5x1
3 3 N 7 7 -
© 0 Energetické napéjanie bez hadic (na strane robota)
———m M/
- [P q ° 0p d ‘
&i i b q N 00 ] 0
1 I/ —

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

5 axmaxs (5) (5) axmaxs

o)

10£0.02

10£0.02

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

Konstrukénd vyska v zablokovanej polohe
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Konstrukéna velkost HWR80 / Menic nastrojov / manualne / PrisluSenstvo robotov
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MENIC NASTROJOV
KONSTRUKCNA VELKOST HWRS80

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Variabilna montazna poloha

Zobrazuje maximalnu manipulacni hmotnost v zavislosti od zrychlenia a
ramena paky. Nenahradza technicky névrh.
[kg]

4o|
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]

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

Priame skrutkovania

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

» Sily a momenty

Zobrazuije statické sily a momenty, ktoré mézu v
zablokovanom stave pdsobit na menic nastrojov.

Mr
My < X 23
Vgl
Fal
Mr [Nm] 300
My [Nm] 300
Fa [N] 1500

% @ PRIPOJENIA/OSTATNE

Energetické elementy a prislusenstvo pre
meniée nastrojov najdete na strane 70

uhlové vykyvné skrutkovania

www.zimmer-group.com » Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu



Objednavacie ¢.

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1
Pneumaticky prenos energie [Pocet]
Prietok kazdého jedného prenasaca
Elektricky prenos energie
Samozvernost pri blokovani
Blokovaci zdvih [mm]

Opakovacia presnost v Z [mm]
Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Menovity prevadzkovy tlak [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Hmotnostny moment zotrvaénosti [kgcm?]
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
HWRS8O0F-B
TK 80

6

170
volitelny
mechanické
1

0,01

0,02

6

5..+80
3,36

0,67

HWRS8O0L-B
TK 80

6

170
volitelny
mechanické

0,01
0,02

6
5..+80
2,8

0,48

HWR80F-B

@ 100h8

B 8o

+0.02 @8H7

97.8

12.3

me/@
|

ESRwE

©00

© ¢50h7® \—GXM5@
o X
g © 0 4><M3x5®

26
+002 @3H7 4x PoH7XE5 @

6x M8x10

%&gha\

600

o

HWR80L-B

b
@ 100h8

140

@80
+0.02 P8H7

97.8

22.5

|| ee@ [

@ 50H7 @

J
oot

@ 4x M3x5 j

Y

m

T8

10+0.02

@ 4x P 3HTX35

26
4002 @P3H7

@ Upevnenie (na strane robota)

@ privod vzduchu

@ integrované vzduchové vedenie

@ Upevnenie pre energeticky element
Upevnenie (na strane stroja)

Adaptéry

HWR80

1
0 & o
0.7 -Ring
= @ 6x1

Energetické napajanie bez hadic (na

f

T
AN °
0.7 -Ring

] ¢ 6x1

Energetické napajanie bez hadic (na strane robota)

8
M5

strane nastroja)

8
M5

—HWRB80F-B

45

—HWRS80L-B

Konstrukénd vyska v zablokovanej polohe

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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PNEUMATICKY MENIC NASTROJOV
PREHLAD RADOV

E PNEUMATICKY MENIG NASTROJOV ol

o. Séria WPR5000 26

ﬁ-& Séria WWR1000 42

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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Séria WPR5000 / Menic nastrojov / pneumatické / PrisluSenstvo robotov
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MENIC NASTROJOV
SERIA WPR5000

» VYHODY VYROBKU

» VLASTNOSTI RADU

Konstrukéna vel'kost

>

Bezpecny menic nastrojov

Pruzinovy piest, samozverné blokovanie a volitelné
senzory a dalSie prisluSenstvo zaistuju maximalnu
bezpecnost. Meni¢ ndstrojov spolocnosti Zimmer Group
tak spifia vysoké poziadavky na vykonnostnu Uroveri d,
kategdria riadenia 3.

Kinematika blokovania

Vdaka inovativnej kinematike blokovania s blokovacimi
Gapmi je meni¢ nastrojov mimoriadne tuhy, a tak pred-
stavuje novy Standard. Extrémne plocha konstrukcia tiez
minimalizuje zatazenie robota krdtiacim momentom, ¢o
umoznuje pouzivanie mensich a cenovo vyhodnejsich
robotov.

Nevycerpatel'na vSestrannost

Prislusné energeticke elementy sériif WER1500 a
WERS3000 je mozné Standardne pouzit na prenos réz-
nych médii, napriklad vzduchu, kvapalin, elektrickych sig-
nélov a zataze, ako aj na komunikaciu a mnoho dalsieho.

Varianty

%) D)

5 Mio

+n’

.))

<

IP 54

Mechanicka samozvernost

5 mil. cyklov bez udrzby (max.)

Senzor magnetického pola

S ochranou proti korozii

IP54

www.zimmer-group.com » Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu



» PREHLAD VYHOD

pohon
- Pruzinovy piest s predpéatim
- Maximalna bezpecnost vdaka samozvernosti
- Bezpec¢ne drzi volné diely a néstroje aj v pripade vypadku tlaku
alebo nudzového zastavenia

upevnenie energetickych elementov
- Boc¢né pripojenie volitelnych energetickych elementov na prenos
kvapalin, elektrickych signdlov a zataze, komunikécie, vzduchu a
vakua a mnoho dalSieho

priruba robota
- rozstupova kruznica podla EN ISO 9409-1

@ registracia polohy piesta
- Volitelne su k dispozicii integrované snimace
- Integrované priamo v menici nastrojov, Setri miesto pri instalacii a
redukuje rusivé obrysy

blokovaci ¢ap
- VSetky blokovacie asti sU vyrobené z kalenej ocele

@ Strediace ¢apy
- Predpété strediace ¢apy pre maximalnu torznt tuhost

Integrované vzduchové vedenie
- Privod vzduchu/vakua
- Mozné aktivovanie bez hadic

volny diel

- Na montaz zédkaznikom

@ pevny diel
- Montaz zo strany robota

» TECHNICKE UDAJE

Pripojna priruba podla EN ISO 9409-1 Pneumaticky prenos energie Elektricky prenos energie
WPR5040 TK 40 4 volitelny
WPR5050 TK 50 4 volitelny
WPR5063 TK 63 6 volitelny
WPR5080 TK 80 6 volitelny
WPR5100 TK 100 8 volitelny
WPR5125 TK 125 10 volitelny
WPR5160 TK 160 10 volitelny

» BLIZSIE INFORMACIE SU K DISPOZiCIl ONLINE

Vsetky informécie jednym kliknutim: www.zimmer-group.com. Pomocou objednavacieho ¢isla zelaného pro-
duktu ndjdite Udaje, nakresy a 3D modely k vasej konstrukenej velkosti. Rychlo, prehladne a vzdy aktualne.

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com 27
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Konstrukéna velkost WPR5040 / Menic nastrojov / pneumatické / PrisluSenstvo robotov

MENIC NASTROJOV
KONSTRUKCNA VELKOST WPR5040

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Variabilna montazna poloha > Sily a momenty

Zobrazuije statické sily a momenty, ktoré

Zobrazuje maximalnu manipulacni hmotnost v zavislosti od zrychlenia a mozu péSOblf na menic néstrojov.

k] ramena paky. Nenahradza technicky névrh.

40
s | L
(5
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
» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY
4 [kus]
O O-Ring
COR0040150
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
NAPAJANIE é @ PRIPOJENIA/OSTATNE

= ‘é GVM5 Energetické elementy a prislusenstvo pre
Q‘ ' Priame skrutkovania menice nastrojov najdete na strane 70
|
WVM5 ’t’ AWPR5040-00-A
K uhlové vykyvné skrutkovania Odkladacia stanica
SENZOR o - AWPR5040-10-A
Odkladacia stanica
—_
ZUB190815
Registracia polohy piesta ZUB189694
= Programovaci hrot
NJRO4-E2SK
'// induktivny snimac priblizenia kabel 0,3 m - zastréka
y M8 ZUB192291

Odblokovacia zapadka

www.zimmer-group.com » Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu



Objednavacie ¢.

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1

Typ pohonu

Pneumaticky prenos energie [Pocet]
Elektricky prenos energie

Prietok kazdého jedného prenasaca [I/min]
Samozvernost pri blokovani

Blokovaci zdvih [mm]

Opakovacia presnost v Z [mm]
Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Spaéjacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkovy tlak [bar]

Menovity prevadzkovy tlak [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Objem valca na cyklus [cm?]

Hmotnostny moment zotrvaénosti [kgcm?]
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
WPR5040F-00-A
TK 40
pneumatické

4

volitelny

275

mechanické

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
pneumatické

4

volitelny

275

mechanické

0,01
0,02
1,5
4..10

5..+80

0,72
0,13

WPR5040F-00-A

4><M5®

[—4x M6

\%

060

1
DIN 912+ @ @4xM6x18

WPR5040L-00-A

@4XM5

oV

. J ;
S
40
40.02 o6H7
060

M—2x @ 6H7x8 @

@ Upevnenie (na strane robota)
Napéajanie

@ integrované vzduchové vedenie

@ Upevnenie pre energeticky element
Uchytenie pre iniciator

Kolik / diera pre upevnenie na vystredenie

@ Upevnenie (na strane zékaznika)

@ Zavity pre koliky odkladacej stanice

menic nastrojov

Adaptéry
Upevnenie pre programovaci hrot
Upevnenie pre pasivne odblokovanie,

odkladacia stanica
@ Pripojka vzduchu zablokovana
Pripojka vzduchu odblokovana

Pripojka vzduchu zablokovana (alternat./pri.)
Pripojka vzduchu odblokovana (alternat./pri.)

.
i

| ] \

~

Konstrukéna velkost WPR5040 / Menic nastrojov / pneumatické / PrisluSenstvo robotov

/f4xM5®
XL )l
e e =
T %ﬁ :
T <
O-Ring 07

¢ 5x1

N
o
I
N
3.5

Energetické napdjanie bez hadic (na strane nastroja)

XL YL

BE| © )

~

M5

®
-l
HZe

o
<
S

2

O-Ring

@ 5x1

Energetické napajanie bez hadic (na strane robota)

—T—
3 4
WPR5040F-00-A LOO(|® | ®|00
&
WPR5040L-00-A rO0 || & %00
3 4
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Konstrukéna velkost WPR5050 / Menic nastrojov / pneumatické / PrisluSenstvo robotov

MENIC NASTROJOV
KONSTRUKCNA VELKOST WPR5050

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Variabilna montazna poloha

Zobrazuje maximalnu manipula¢ni hmotnost v zavislosti od zrychlenia a

k] ramena paky. Nenahradza technicky névrh.
60
50
40 |
30 |

20

0 25 50 75 100 125 150 175

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

4 [kus]
O-Ring
COR0040150

O

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

GV1-8X4
Priame skrutkovania

200 [mm]

» Sily a momenty

Zobrazuije statické sily a momenty, ktoré
moézu pdsobit na menic nastrojov.

Mr

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

—e— 10 m/s?

Mr [Nm] 125
My [Nm] 125
Fa [N] 4500

é @ PRIPOJENIA/OSTATNE

Energetické elementy a prislusenstvo pre
menice nastrojov najdete na strane 70

GVM5
Priame skrutkovania

AWPR5050-00-A
Odkladacia stanica

WV1-8X4
uhlové vykyvné skrutkovania

.},'

AWPR5050-10-A
Odkladacia stanica

WVM5
uhlové vykyvné skrutkovania

ZUB189694
Programovaci hrot

E

A
o

(= nr-a—)

ZUB190816
Registracia polohy piesta

ZUB192291
Odblokovacia zapadka

NJRO04-E2SK

M8

induktivny snimac priblizenia kabel 0,3 m - zastréka
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Objednavacie ¢.

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1

Typ pohonu

Pneumaticky prenos energie [Pocet]
Elektricky prenos energie

Prietok kazdého jedného prenasaca [I/min]
Samozvernost pri blokovani

Blokovaci zdvih [mm]

Opakovacia presnost v Z [mm]
Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Spaéjacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkovy tlak [bar]

Menovity prevadzkovy tlak [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Objem valca na cyklus [cm?]

Hmotnostny moment zotrvaénosti [kgcm?]
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
WPR5050F-00-A
TK 50
pneumatické

4

volitelny

275

mechanické

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
pneumatické

4

volitelny

275

mechanické

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
)

W‘< =1

& ®

50
40.02 g6H7

070

N—2x @ 6H7x8 @

@ Upevnenie (na strane robota)
Napéajanie

@ integrované vzduchové vedenie

@ Upevnenie pre energeticky element
Uchytenie pre iniciator

Kolik / diera pre upevnenie na vystredenie

@ Upevnenie (na strane zékaznika)

@ Zavity pre koliky odkladacej stanice

menic nastrojov

Adaptéry
Upevnenie pre programovaci hrot

@ Upevnenie pre pasivne odblokovanie,

odkladacia stanica
@ Pripojka vzduchu zablokovana
Pripojka vzduchu odblokovana

Pripojka vzduchu zablokovana (alternat./pri.)
Pripojka vzduchu odblokovana (alternat./pri.)

.
i

FR===
%ﬁ .
T <
. 0.7
O-Ring
¢5x1

Energetické napdjanie bez hadic (na strane nastroja)

<7 >
% \
Iz

~ g | |

O-Ring%

@ 5x1

Energetické napajanie bez hadic (na strane robota)

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

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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Konstrukéna velkost WPR5063 / Menic nastrojov / pneumatické / PrisluSenstvo robotov

MENIC NASTROJOV
KONSTRUKCNA VELKOST WPR5063

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Variabilna montazna poloha

[kg]
100

80

60 ¢

40

20

0

» Sily a momenty

Zobrazuije statické sily a momenty, ktoré

Zobrazuje maximalnu manipulacni hmotnost v zavislosti od zrychlenia a mozu péSOblf na menic néstrojov.
ramena paky. Nenahradza technicky névrh.
| Mr
My< 0500 ) ’
Q0 OOO
2
2,5 m/s Fa I
—e— 5 m/s?
—e— 10 m/s?
Mr [Nm] 250
0 25 50 75 100 125 150 175 200 225 250 275 300 [mm] My [Nm] 350
Fa [N] 8500

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

6 [kus]

O O-Ring
COR0090150

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
;Ilu

GV1-8X6
Priame skrutkovania

é @ PRIPOJENIA/OSTATNE

Energetické elementy a prislusenstvo pre
menice nastrojov najdete na strane 70

AWPR5063-00-A
Odkladacia stanica

WV1-8X6
uhlové vykyvné skrutkovania

.},'

AWPR5063-10-A
Odkladacia stanica

WVM5
uhlové vykyvné skrutkovania

2 K
B3 ) GVM5
Q‘%‘é Priame skrutkovania

ZUB189694
Programovaci hrot

ZUB192299
Odblokovacia zapadka

EIQ SENZOR
o
——
ZUB190817
—_— .
Registracia polohy piesta
=m—
NJRO04-E2SK
"// induktivny snimac priblizenia kabel 0,3 m - zastréka
‘ M8
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Objednavacie ¢.

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1

Typ pohonu

Pneumaticky prenos energie [Pocet]
Elektricky prenos energie

Prietok kazdého jedného prenasaca [I/min]
Samozvernost pri blokovani

Blokovaci zdvih [mm]

Opakovacia presnost v Z [mm]
Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Spaéjacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkovy tlak [bar]

Menovity prevadzkovy tlak [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Objem valca na cyklus [cm?]

Hmotnostny moment zotrvaénosti [kgcm?]
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
WPR5063F-00-A

TK 63
pneumatické
6

volitelny
700
mechanické
2

0,01

0,02

10

10

2,0

4..10

6

5..+80

23

4,97

0,58

WPR5063L-00-A
TK 63
pneumatické

6

volitelny

700

mechanické

0,01

0,02

2,0

5..+80

4,43
0,36

WPR5063F-00-A

4x90°

(D)

v [4x M6

63
0,02 0617
758
465 |, a4

5
11.25

@GXMB

WPR5063L-00-A

4x90°

DIN 912*@ @“MGXWJ

L v

i0.02‘26H7
75.8

~—2x @ 6H7x8 @

44 46.5

6x G1/8" @

LS

,,,,,,,, ]

@Fj‘@» : =
o

5
11.25,

@ Upevnenie (na strane robota)
Napéajanie

@ integrované vzduchové vedenie

@ Upevnenie pre energeticky element
Uchytenie pre iniciator

Kolik / diera pre upevnenie na vystredenie

@ Upevnenie (na strane zékaznika)

@ Zavity pre koliky odkladacej stanice

menic nastrojov

Adaptéry
Upevnenie pre programovaci hrot

@ Upevnenie pre pasivne odblokovanie,

odkladacia stanica
@ Pripojka vzduchu zablokovana
Pripojka vzduchu odblokovana

Pripojka vzduchu zablokovana (alternat./pri.)
Pripojka vzduchu odblokovana (alternat./pri.)

%{j
ﬂ/

O-Ring
Dox1.5

12

M8

Energetické napajanie bez hadic (na

e

‘m
‘E

NN

Energetické napajanie bez hadic (na strane robota)

strane nastroja)

f

12
Q 6.8
NIERn

O-Ring
Pox1.5

| ——
4 5 6
WPRS063F-00-A 0o|®| oo | ool
©
<
WPR5063L-00-A 00|apy] e [ap) ooy
4 5 6
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Konstrukéna velkost WPR5080 / Menic nastrojov / pneumatické / PrisluSenstvo robotov

MENIC NASTROJOV

KONSTRUKCNA VELKOST WPR5080

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

6 [kus]

O O-Ring
COR0090150

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
;Ilu

GV1-8X6
Priame skrutkovania

» Variabilna montazna poloha > Sily a momenty
Zobrazuije statické sily a momenty, ktoré
Zobrazuje maximalnu manipulacni hmotnost v zavislosti od zrychlenia a mozu péSOblf na menic néstrojov.
kg] ramena paky. Nenahradza technicky névrh.
140
120 er\
>
3 ~
- ()
Q0 OOO
60 \\ Zomet Fal
—e— 5 m/s?
40
—e— 10 m/s?
20
0 Mr [Nm] 450
0 50 250 300 350 400 [mm] My [Nm] 700
Fa [N] 10000

é @ PRIPOJENIA/OSTATNE

Energetické elementy a prislusenstvo pre
menice nastrojov najdete na strane 70

AWPR5080-00-A
Odkladacia stanica

WV1-8X6
uhlové vykyvné skrutkovania

.},'

AWPR5080-10-A
Odkladacia stanica

WVM5
uhlové vykyvné skrutkovania

2 K
B3 ) GVM5
Q‘%‘é Priame skrutkovania

ZUB189694
Programovaci hrot

E

A
o

(= nr-a—)

ZUB190818
Registracia polohy piesta

NJRO04-E2SK

M8

induktivny snimac priblizenia kabel 0,3 m - zastréka

ZUB192299
Odblokovacia zapadka

www.zimmer-group.com » Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu



Objednavacie ¢.

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1

Typ pohonu

Pneumaticky prenos energie [Pocet]
Elektricky prenos energie

Prietok kazdého jedného prenasaca [I/min]
Samozvernost pri blokovani

Blokovaci zdvih [mm]

Opakovacia presnost v Z [mm]
Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Spaéjacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkovy tlak [bar]

Menovity prevadzkovy tlak [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Objem valca na cyklus [cm?]

Hmotnostny moment zotrvaénosti [kgcm?]
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
WPR5080F-00-A
TK 80
pneumatické

6

volitelny

700

mechanické

2

0,01

0,02

10

10

2,0

4..10

6

5..+80

37

20,2

1,2

WPR5080L-00-A
TK 80
pneumatické

6

volitelny

700

mechanické

0,01
0,02
2,0
4..10

5..+80

18,3
0,93

WPR5080F-00-A

63

80
+0.02 28H7
111

o|
AL © XF
—— -
N
(o]
™)
XF YF

WPR5080L-00-A

) &

lL_gs0 |

80
40.02 68H7

@16x¢4

()lgsor] -

oole

XL YL

[t[Isl sl

7

o £ &

=

|

o T
Flals B Es!

@ @zx M5
®6x G1/8"

6.5
11.
LIS

11.25

o[l ol v § ="

B
16x G1/8" @
2x¢6

@ Upevnenie (na strane robota)
Napéajanie

@ integrované vzduchové vedenie

@ Upevnenie pre energeticky element
Uchytenie pre iniciator

Kolik / diera pre upevnenie na vystredenie

@ Upevnenie (na strane zékaznika)

@ Zavity pre koliky odkladacej stanice

menic nastrojov

Adaptéry
Upevnenie pre programovaci hrot
Upevnenie pre pasivne odblokovanie,

odkladacia stanica
@ Pripojka vzduchu zablokovana
Pripojka vzduchu odblokovana

Pripojka vzduchu zablokovana (alternat./pri.)
Pripojka vzduchu odblokovana (alternat./pri.)

38 39

12
M8
—

| g
j
' 0.15
O-Ring -
Dox1.5 1.2

Energetické napajanie bez hadic (na

strane nastroja)

39 38

M8

12
Q 6.8
N+

0.15

O-Ring
Dox15 1.05

f—

Energetické napajanie bez hadic (na strane robota)

WPR5080F-00-A

o0 oo"

00| |00

@

WPR5080L-00-A

°

°

°

e
L | o

©

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com

35

Konstrukéna velkost WPR5080 / Menic nastrojov / pneumatické / PrisluSenstvo robotov



Konstrukéna velkost WPR5100 / Menic nastrojov / pneumatické / PrisluSenstvo robotov

MENIC NASTROJOV
KONSTRUKCNA VELKOST WPR5100

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Variabilna montazna poloha > Sily a momenty

Zobrazuije statické sily a momenty, ktoré

Zobrazuje maximalnu manipulacni hmotnost v zavislosti od zrychlenia a mozu péSOblf na menic néstrojov.
ramena paky. Nenahradza technicky névrh.

[kgl
250
Mr
150 | My< ooo
. 0000
100 2,6 m/s? Fa I
—e— 5 m/s?
50 —o— 10 m/s?
0 Mr [Nm] 750
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 [mm] My [Nm] 1000
Fa [N] 17500

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

8 [kus]

O O-Ring
COR0090150

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
;Ilu

é @ PRIPOJENIA/OSTATNE

GV1-4X8
Priame skrutkovania

Energetické elementy a prislusenstvo pre
menice nastrojov najdete na strane 70

WV1-4X8 T AWPR5100-10-A
uhlové vykyvné skrutkovania Odkladacia stanica

uhlové vykyvné skrutkovania Programovaci hrot

P ‘é
%
.
A é GV1-8X8 - AWPR5100-00-A
Q‘ ' Priame skrutkovania Odkladacia stanica

WV1-8X8 - /‘%‘ ZUB190938

ZUB192304
Odblokovacia zapadka

E

A
o

(= nr-a—)

——
ZUB190819
—_— .
Registracia polohy piesta
=m—
NJRO04-E2SK
"// induktivny snimac priblizenia kabel 0,3 m - zastréka
‘ M8

36 www.zimmer-group.com » Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu



Objednavacie ¢.

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1

Typ pohonu

Pneumaticky prenos energie [Pocet]
Elektricky prenos energie

Prietok kazdého jedného prenasaca [I/min]
Samozvernost pri blokovani

Blokovaci zdvih [mm]

Opakovacia presnost v Z [mm]
Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Spaéjacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkovy tlak [bar]

Menovity prevadzkovy tlak [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Objem valca na cyklus [cm?]

Hmotnostny moment zotrvaénosti [kgcm?]
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
WPR5100F-00-A
TK 100
pneumatické

8

volitelny

900

mechanické

2,5

0,01

0,02

10

10

2,0

4..10

6

5..+80

85

61,1

2,6

WPR5100L-00-A
TK 100
pneumatické

8

volitelny

900

mechanické

0,01
0,02
2,0
4..10

5..+80

53,8
1,9

WPR5100F-00-A

x M8
DIN912*

%

+0.02 28H7
134.9

8x M8 @ ®8x M8

WPR51

@ Upevnenie (na strane robota)
Napéajanie
@ integrované vzduchové vedenie
@ Upevnenie pre energeticky element
Uchytenie pre iniciator
Kolik / diera pre upevnenie na vystredenie
@ Upevnenie (na strane zékaznika)
@ Zavity pre koliky odkladacej stanice
menic nastrojov

Adaptéry

00L-00-A

6xM8x18—1 | |

RS2 S

76.4

Upevnenie pre programovaci hrot
Upevnenie pre pasivne odblokovanie,

odkladacia stanica
@ Pripojka vzduchu zablokovana

+0.02 28H7

Pripojka vzduchu odblokovana
Pripojka vzduchu zablokovana (alternat./pri.)
Pripojka vzduchu odblokovana (alternat./pri.)

100

38 39

E
%,

O-Ring —=
XL VL Dox1.5 1.2
5 T 7 Fy T 5 Energetické napajanie bez hadic (na strane nastroja)
jm A S
| | 39 38
2x M8

16.25
@
X
(o]
<
5

M8

12
Q 6.8
N+

0.15

O-Ring

Dox15 1.05

f—

Energetické napajanie bez hadic (na strane robota)

—T—

WPR5100F-00-A oo | ®0 [e]e]

7
$

oo (@ oo
o

WPR5100L-00-A 00

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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Konstrukéna velkost WPR5100 / Menic nastrojov / pneumatické / PrisluSenstvo robotov



Konstrukéna velkost WPR5125 / Menic¢ nastrojov / pneumatické / PrisluSenstvo robotov

38

MENIC NASTROJOV

KONSTRUKCNA VELKOST WPR5125

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Variabilna montazna poloha

[kg)
450
400

300

250 |

200
150
100
50
0

Zobrazuje maximalnu manipula¢ni hmotnost v zavislosti od zrychlenia a
ramena paky. Nenahradza technicky névrh.

350 |

2,5 m/s?
—e— 5 m/s?

—e— 10 m/s?

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

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

10 [kus]
O-Ring
COR0090150

O

NAPAJANIE

GV1-4X8
Priame skrutkovania

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
;Ilu

» Sily a momenty

Zobrazuije statické sily a momenty, ktoré
moézu pdsobit na menic nastrojov.

Mr

My< %506 {j’
0000

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

é @ PRIPOJENIA/OSTATNE

Energetické elementy a prislusenstvo pre
menice nastrojov najdete na strane 70

GV1-8X8
Priame skrutkovania

AWPR5125-00-A
Odkladacia stanica

WV1-4X8
uhlové vykyvné skrutkovania

AWPR5125-10-A
Odkladacia stanica

WV1-8X8
uhlové vykyvné skrutkovania

ZUB190938
Programovaci hrot

[0

T o =
»n
m
<
N
@]
Y

ZUB190820
Registracia polohy piesta

ZUB192304
Odblokovacia zapadka

NJRO04-E2SK

M8

induktivny snimac priblizenia kabel 0,3 m - zastréka

www.zimmer-group.com » Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu



Objednavacie ¢.

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1

Typ pohonu

Pneumaticky prenos energie [Pocet]
Elektricky prenos energie

Prietok kazdého jedného prenasaca [I/min]
Samozvernost pri blokovani

Blokovaci zdvih [mm]

Opakovacia presnost v Z [mm]
Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Spaéjacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkovy tlak [bar]

Menovity prevadzkovy tlak [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Objem valca na cyklus [cm?]

Hmotnostny moment zotrvaénosti [kgcm?]
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
WPR5125F-00-A

TK 125
pneumatické
10

volitelny
900
mechanické
2,5

0,01

0,02

10

10

2,5

4..10

6

5..+80
130

146

4

WPR5125L-00-A
TK 125
pneumatické

10

volitelny

900

mechanické

0,01
0,02
2,5
4..10

5..+80

142
2,9

WPR5125F-00-A

/—16x¢6@

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

=
Islsl s

o
@ 2x G1/8" [ -
®10x G1/4"

l®-d
16.25

WPR5125L-00-A

exM10x18—1 |

o

@16x¢6

-l

XL
Y o =

o]

XL YL

Bl 28]

s

16.25

S cAMEC
10x G1/4" @

2><M8

@ Upevnenie (na strane robota)
Napéajanie

@ integrované vzduchové vedenie

@ Upevnenie pre energeticky element
Uchytenie pre iniciator

Kolik / diera pre upevnenie na vystredenie

@ Upevnenie (na strane zékaznika)

@ Zavity pre koliky odkladacej stanice

menic nastrojov

Adaptéry
Upevnenie pre programovaci hrot
Upevnenie pre pasivne odblokovanie,

odkladacia stanica
@ Pripojka vzduchu zablokovana
Pripojka vzduchu odblokovana

Pripojka vzduchu zablokovana (alternat./pri.)
Pripojka vzduchu odblokovana (alternat./pri.)

38 39

12
M8
—

| g
j
' 0.15
O-Ring -
Dox1.5 1.2

Energetické napajanie bez hadic (na

strane nastroja)

39 38

M8

12
Q 6.8
N+

0.15

O-Ring
Dox15 1.05

f—

Energetické napajanie bez hadic (na strane robota)

°
-

65

0o mm@mmo

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

oo oo || oo | o

°

=)

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com

Konstrukéna vel'kost WPR5125 / Menic nastrojov / pneumatické / PrisluSenstvo robotov



Konstrukéna velkost WPR5160 / Menic nastrojov / pneumatické / PrisluSenstvo robotov

40

MENIC NASTROJOV

KONSTRUKCNA VELKOST WPR5160

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Variabilna montazna poloha

[kg]
500

400 |

300 |

200

100

0

Zobrazuje maximalnu manipula¢ni hmotnost v zavislosti od zrychlenia a
ramena paky. Nenahradza technicky névrh.

2,5 m/s?
—e— 5 m/s?

—e— 10 m/s?

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

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

10 [kus]
O-Ring
COR0130150

-

NAPAJANIE

GV1-8X8
Priame skrutkovania

ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

» Sily a momenty

Zobrazuije statické sily a momenty, ktoré
moézu pdsobit na menic nastrojov.

Mr

My< %506 {j’
0000

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

é @ PRIPOJENIA/OSTATNE

Energetické elementy a prislusenstvo pre
menice nastrojov najdete na strane 70

GV3-8X13ID
Skrutkovacia objimka

. AWPR5160-00-A
Odkladacia stanica

WV1-8X8
uhlové vykyvné skrutkovania

AWPR5160-10-A
Odkladacia stanica

i a
/1| SENZOR
i o
—e
ZUB190821
—_— .
Registracia polohy piesta
=m—

ZUB190938
Programovaci hrot

NJRO04-E2SK

M8

ZUB192664
Odblokovacia zapadka

induktivny snimaé priblizenia kabel 0,3 m - zastréka
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Objednavacie ¢.

» Technické udaje

160
+0.02 g10H7

198.6

207

YF

32.5
4.5
E

=]

=

N o

XF YF
< (=2 ] P
L3 st ;{%ﬁ'wm ,
2x G1/8" 2 &
©|

@1 0x G3/8"

®

1oxM12—" 7}

exMiox1s—] | |

©
X

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

XL YL

tlsl  [sll8i3]

!

sl

16.25

2><¢10

L1 0x G3/8" @ 2M10

WPR5160F-00-A WPR5160L-00-A
Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1 TK 160 TK 160
Typ pohonu pneumatické pneumatické
Pneumaticky prenos energie [Pocet] 10 10
Elektricky prenos energie volitelny volitelny
Prietok kazdého jedného prenasaca [I/min] 1400 1400
Samozvernost pri blokovani mechanické mechanické
Blokovaci zdvih [mm] 2,5
Opakovacia presnost v Z [mm] 0,01 0,01
Opakovacia presnost v X, Y [mm] 0,02 0,02
Spaéjacia sila [N] 10
Sila rozpojenia [N] 10
Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm] 2,5 2,5
Prevadzkovy tlak [bar] 4..10 4 .10
Menovity prevadzkovy tlak [bar] 6 6
Prevadzkova teplota [°C] 5..+80 5..+80
Objem valca na cyklus [cm?3] 204
Hmotnostny moment zotrvaénosti [kgcm?] 298 269
Hmotnost [kg] 5,8 4,3
@ Upevnenie (na strane robota)
Napéajanie
WWPRG160F00-A WPRSTG0L-00A @ integrované vzduchové vedenie
Srpe @ Upevner?ie pre. elng,rgeticky element
o 5 Uchytenie pre iniciator
®° dor Kolik / diera pre upevnenie na vystredenie
o @ Upevnenie (na strane zékaznika)
2 @ Zavity pre koliky odkladacej stanice

menic nastrojov

Adaptéry
Upevnenie pre programovaci hrot
Upevnenie pre pasivne odblokovanie,

odkladacia stanica
@ Pripojka vzduchu zablokovana
Pripojka vzduchu odblokovana

Pripojka vzduchu zablokovana (alternat./pri.)
Pripojka vzduchu odblokovana (alternat./pri.)

38 39

!

o } ) B
il [ 5
ORing 0.15
B13x1.5 1.2

Energetické napdjanie bez hadic (na strane nastroja)

39 38

O-Ring
@13x1.5 1.05

Energetické napdjanie bez hadic (na strane robota)

WPR5160F-00-A 4”5]0
—

WPR5160L-00-A g’|e7 004 00

EVY
BZARZS

B
00 |00

¢ 8
0 | 009

!

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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Séria WWR1000 / Menic nastrojov / pneumatické / PrisluSenstvo robotov

42

MENIC NASTROJOV
SERIA WWR1000

» VYHODY VYROBKU

> Bezpecné zastavenie pri poklese tlaku

Kombinacia pruzinového akumulatora a mechanického
prenosu sily zaistuje bezpecné uchytenie nastroja aj v

pripade nahlej straty tlaku v systéme.
» Vysoké zataZenie pri velkych vyzvach

S nosnostou viac ako 1 000 kg je tento meni¢ ndstrojov
idedlny na pouzitie s tazkymi robotmi a umoznuje stabil-
né, automatizované procesy vymeny aj v tych najnaroc-
nejsich podmienkach.

» Nevycerpatelna roznorodost rozdelovacov médii
CiuZzideo pneumatiku, vakuum, hydrauliku, chladiacu
kvapalinu, elektrické signaly alebo zataz - na$ modularny
systém umoziiuje integraciu Sirokej Skaly nosi¢ov médii
- flexibilne prispbsobitelnych najrbznejSim procesnym
poziadavkam.

» VHODNY VYROBOK PRE VASU APLIKACIU

> NasSe vyrobky miluju vyzvy!
Extrémne podmienky, na kazdom mieste na svete - nase komponenty a systéemy
osvedcCené v praxi vam umoznuju neobmedzené moznosti.
Najdite vhodny vyrobok pre svoje $pecialne pouzitie:
Www.zimmer-group.com

www.zimmer-group.com » Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu



» PREHLAD VYHOD

pevny diel

- Montéaz zo strany robota

strediace ¢apy
- poistenie proti nato¢eniu a polohovanie pre volny diel

volny diel

- Pre montaz od dielca

@ blokovaci ¢ap
- prispdsobeny blokovaciemu puzdru

pohon

- dvojéinny pneumaticky valec

@ Integrovana pruzina
- zasobnik energie pri poklese tlaku

registracia polohy piesta
- Pomocou induktivheho snimaca priblizenia

blokovacie puzdro

@ priruba robota
- rozstupova kruznica podla EN ISO 9409-1

@ upevnenie energetickych elementov

» TECHNICKE UDAJE

Pripojna priruba podla EN ISO 9409-1 Elektricky prenos energie Fluidny prenos energie
Konstrukéna
velkost
WWR1160 TK 160 volitelny volitelny
WWR1200 TK 200 volitelny volitelny

» BLIZSIE INFORMACIE SU K DISPOZiCIl ONLINE

Vsetky informécie jednym kliknutim: www.zimmer-group.com. Pomocou objednavacieho ¢isla zelaného pro-
duktu ndjdite Udaje, nakresy a 3D modely k vasej konstrukenej velkosti. Rychlo, prehladne a vzdy aktualne.

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com 43

Séria WWR1000 / Menic nastrojov / pneumatické / PrisluSenstvo robotov



tvo robotov

Sens

trojov / pneumatické / Prislu

¢ nas

I'kost WWR1160 / Meni

¢na ve

Konstruk

MENIC NASTROJOV
KONSTRUKCNA VELKOST WWR1160

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

P Variabilna montazna poloha > Sily a momenty
Zobrazuije statické sily a momenty, ktoré mézu v
Zobrazuje maximalnu manipulacni hmotnost v zavislosti od zrychlenia a zablokovanom stave péSObif na menic néstrojov.
ramena paky. Nenahradza technicky névrh.
[ka]
800 ! Mr
700 | '
600 >
My < s
500 | A,
L=
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

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

g 2 [kus]
— Zverny drziak pre snimace priblizenia
S ZUB0014

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

NAPAJANIE % @ PRIPOJENIA/OSTATNE

GV1-8X8
Priame skrutkovania

Energetické elementy a prislusenstvo pre
meniée nastrojov najdete na strane 70

KAG500

e

SENZOR // Konektor priame kabel 5 m - puzdro M8
1
}' —

il
i

NJ8-E2S-17
induktivny snimac priblizenia - zastrc¢ka M8 ZUB0022

Programovaci hrot

ALSR1-1200
Odkladacia stanica
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Objednavacie ¢.

» Technické udaje

565

175

6
E
©

@ 12x Mdx7
(5) 12ah6x10

I=HD
==

115

@ 124008
(5) 2mea0

WWR1160F WWR1160L
Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1 TK 160 TK 160
Elektricky prenos energie volitelny volitelny
Fluidny prenos energie volitelny volitelny
Samozvernost pri blokovani mechanické mechanické
Blokovaci zdvih [mm] 1
Opakovacia presnost +/- [mm] 0,02 0,02
Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm] 3,0 3,0
Prevadzkovy tlak [bar] 6..8 6..8
Menovity prevadzkovy tlak [bar] 6 6
Prevadzkova teplota [°C] 5..+80 5..+80
Objem valca na cyklus [cm?] 48
Hmotnost [kg] 8,7 63
@ Upevnenie (na strane robota)
Napéajanie
@ Upevnenie pre energeticky element
@ Uchytenie pre bezdotykovy spina¢
Predbezné vystredenie / poistka proti
pootoc¢eniu
@ Upevnenie na strane nastroja
WWR1160F WWR1160L @ Dopyt volny diel k dispozicii
Uzatvaracia skrutka nidzového odblokovania
@ oo 21215 @205 (vratenie piesta do pévodnej polohy)
X
DIN912* /‘5XM10X”-5 @ @ Uzatvdracia skrutka nudzového odblokovania
50 01 o %% (vratenie kolika do pévodnej polohy)
(1 o100 g - / |/~ on0Hma4 @ 32 Upevitovaci otvor pre hadicové spony
= e ) Pripojka vzduchu zablokovana
E 8515 ! ®) Pripojka vzduchu odblokovana
g SRS x\ ripojka vzduchu odblokovana

[ WWR 1160 F

hu_t ™ T, 21}

= wwr 1160L

Konstrukénd vyska v zablokovanej polohe

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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Konstrukéna velkost WWR1160 / Menic¢ nastrojov / pneumatické / PrisluSenstvo robotov



tvo robotov

Sens

trojov / pneumatické / Prislu

¢ nas

I'kost WWR1200 / Meni

¢na ve

Konstruk

MENIC NASTROJOV
KONSTRUKCNA VELKOST WWR1200

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

P Variabilna montazna poloha > Sily a momenty
Zobrazuije statické sily a momenty, ktoré mézu v
Zobrazuje maximalnu manipulacni hmotnost v zavislosti od zrychlenia a zablokovanom stave péSObif na menic néstrojov.
ramena paky. Nenahradza technicky névrh.
[ka]
1600 1 Mr
1400 | '
1200 >
My< o
1000 4 A,
L=
800 2,5 m/s? Fal
600 —e— 5 m/s?
400 —e— 10 m/s?
208 Mr [Nm] 12000
0 150 300 450 600 750 900 10501200 13501500 [mm] My [Nm] 12000
Fa [N] 75000

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

g 2 [kus]
— Zverny drziak pre snimace priblizenia
S ZUB0014

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

NAPAJANIE % @ PRIPOJENIA/OSTATNE

GV1-8X8
Priame skrutkovania

Energetické elementy a prislusenstvo pre
meniée nastrojov najdete na strane 70

KAG500

e

SENZOR // Konektor priame kabel 5 m - puzdro M8
1
}' —

il
i

NJ8-E2S-17
induktivny snimac priblizenia - zastrc¢ka M8 ZUB0022

Programovaci hrot

ALSR1-1200
Odkladacia stanica
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Objednavacie ¢.

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1
Elektricky prenos energie

Fluidny prenos energie
Samozvernost pri blokovani
Blokovaci zdvih [mm]

Opakovacia presnost +/- [mm]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkovy tlak [bar]

Menovity prevadzkovy tlak [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Objem valca na cyklus [cm?]
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
WWR1200F
TK 200
volitelny
volitelny
mechanické
1

0,02

3,0

6..8

6

5..+80

83

15

WWR1200L
TK 200
volitelny
volitelny
mechanické

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 @
_ ) - | —2x012HT15
P m AN
B W

@ 6xM16x17.5

(ﬂw

@GXM12
ZxMIZ

10

T P—O—‘H

iz

10

115

D125 H1 @

@ Upevnenie (na strane robota)
Napéajanie

@ Upevnenie pre energeticky element

@ Uchytenie pre bezdotykovy spina¢

Predbezné vystredenie / poistka proti
pootoc¢eniu

@ Upevnenie na strane nastroja

@ Dopyt volny diel k dispozicii

Uzatvaracia skrutka nidzového odblokovania
(vratenie piesta do pévodnej polohy)

@ Uzatvaracia skrutka nidzového odblokovania
(vratenie kolika do pévodnej polohy)

@ Upevnovaci otvor pre hadicové spony

@ Pripojka vzduchu zablokovana

Pripojka vzduchu odblokovana

[ [——1 T~ WWR 1200F
. ®
- 0o 9 - ol

=] [F——tI TP WwR 12001

Konstrukénd vyska v zablokovanej polohe

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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Konstrukéna velkost WWR1200 / Menic¢ nastrojov / pneumatické / PrisluSenstvo robotov






AUTOMATICKY MENIC NASTROJOV
PREHLAD RADOV

n AUTOMATICKY MENIC NASTROJOV
‘. Séria FWR 50

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com

Prehlad radov / Automaticky menic¢ nastrojov

49



Séria FWR / Menic nastrojov / automaticky / PrisluSenstvo robotov

50

MENIC NASTROJOV
SERIA FWR

» VYHODY VYROBKU

» Automatizovana vymena nastrojov bez externého
ovladania.

V suhre s odkladacou stanicou sa menic pri zasunuti
mechanicky aktivuje, takze nie je na vymenu potrebné
ziadne dodato¢né napajanie energiou.

» Manualna vymena nastrojov

Velkosti FWR40 a FWR50 sa daju otvorit len jednou
rukou. Ak si to nezelate, mbézete ovladanie rukou
zablokovat.

» Volitel'ny prenos médii

Prispbésobte meni¢ nastrojov svojmu pouzitiu. S energe-
tickymi prvkami radu WER 1500 mb&zete prenasat rozne
média pomocou Standardnych pripojok!

» VHODNY VYROBOK PRE VASU APLIKACIU

> NasSe vyrobky miluju vyzvy!
Extrémne podmienky, na kazdom mieste na svete - nase komponenty a systéemy
osvedcCené v praxi vam umoznuju neobmedzené moznosti.
Najdite vhodny vyrobok pre svoje $pecialne pouzitie:
Www.zimmer-group.com

www.zimmer-group.com » Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu



» PREHLAD VYHOD

pevny diel

- Montéz zo strany robota

pripojna priruba
- rozstupova kruznica podla EN ISO 9409-1

Zistovanie pritomnosti vol'ného dielu
- Pomocou induktivneho snimaca priblizenia

@ upevnenie energetickych elementov
- Priame napojenie, bez platni adaptéra

vorny diel
- Pre montaz od dielca
@ blokovanie

- Manudlne spustenie
- Automatické ovladanie pomocou odkladacej stanice

Blokovanie manualneho ovladania (volitelne)
- Bezpecnost proti nezelanému uvolneniu

Integrované vzduchové vedenie
- Privod vzduchu/vékua
- Mozné aktivovanie bez hadic

» TECHNICKE UDAJE

Pripojna priruba podla EN  Manipulaéna hmotnost max.*  Hmotnost nastroja max.* * Pneumaticky prenos energie
1SO 9409-1
oo kena [ka] [ka] [Poget]
TK 40 13 5 4
TK 50 16 7 4
TK 63 20 10 4
TK 80 29 12 4

*Manipulaéna hmotnost je maximélna hmotnost, ktorda méze byt na vymenniku nastrojov.

Manipulacnd hmotnost = koncovy efektor + obrobok

**Hmotnost nastroja je maximalna hmotnost koncového efektora, ktory moéze byt v GloZnej stanici (bez obrobku).
Hmotnost nastroja = koncovy efektor + volny diel

» BLIZSIE INFORMACIE SU K DISPOZiCIl ONLINE

Vsetky informécie jednym kliknutim: www.zimmer-group.com. Pomocou objednavacieho ¢isla zelaného pro-
duktu ndjdite Udaje, nakresy a 3D modely k vasej konstrukenej velkosti. Rychlo, prehladne a vzdy aktualne.

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com 51
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Konstrukéna velkost FWR40 / Menic nastrojov / automaticky / PrisluSenstvo robotov

52

MENIC NASTROJOV

KONSTRUKCNA VELKOST FWR40

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

P Variabilna montazna poloha > Sily a momenty
Zobrazuije statické sily a momenty, ktoré
Zobrazuje maximalnu manipulacni hmotnost v zavislosti od zrychlenia a mozZu pésobit' na menic néstrojov.
[kgr]amena péky. Nenahradza technicky névrh.
"l Fa
2 Mr
My
0 C =)
g d
6 2,5 m/s?
—e— 5 m/s?
4 —e— 10 m/s?
f) Mr [Nm] 40
0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200 [mm] My [Nm] 40
Fa [N] 1000
» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY
4 [kus]
O O-Ring
COR0050100
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
= P =
NAPAJANIE PRIPOJENIA/OSTATNE

P é GVM5
Q‘ Priame skrutkovania

Energetické elementy a prislusenstvo pre
menice nastrojov najdete na strane 70

SENZOR o

AFWR1-40-A
Odkladacia stanica

NJRO4-E2SK
0// induktivny snimac priblizenia kabel 0,3 m - zastrécka
‘ M8

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO ODKLADACIA STANICA

—En | NJ5-E2SK-01

e induktivny snimac priblizenia kabel 0,3 m - zastré¢ka M8

www.zimmer-group.com » Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu



Objednavacie ¢.

Pripojna priruba podla EN ISO 9409-1
Manipulaéné hmotnost max. [kg]
Hmotnost nastroja max. [kg]
Pneumaticky prenos energie [Pocet]
Prietok na prenasa¢ M5 [I/min]
Elektricky prenos energie

Blokovaci zdvih [mm]

Opakovacia presnost v Z [mm]
Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Spajacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Posuv osi pri spajani max. v X,Y [°]
Utahovacia sila [N]*

Utahovaci moment [Nm]*

Prevadzkovy tlak na prenos energie [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Hmotnostny moment zotrva¢nosti [kgcm?]
Druh krytia potem IEC 60529

Hmotnost [kg]

» Technické udaje
FWR40F-00-B

TK 40
13

5

4

170
volitelny
0,6
0,02
0,08

0

0

1,8

1,3

50

3
-0,6..6
5..+80
0,95
IP44**
0,14

*Zohladnite spéjaciu silu energetickych elementov!

**len v spojenom stave

FWR40L-00-B
TK 40

13

5

4

170

volitelny

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

4.5

FWR40L-00-B

£0.02 B6H7

4x M6x10 @
P 6H7X6 @

2.5

=Y

60

19 5,12

s (D)
2x M2 @
DIN912

5
23
]

«—L—” 4x M4 @
DIN 912

72

q5°

@ Upevnenie (na strane robota)
integrované vzduchové vedenie
Upevnenie pre energeticky element

@ Uchytenie pre iniciator

@ Upevnenie (na strane zakaznika)
meni¢ nastrojov

Adaptéry

Manualny/automaticky rezim

OFTINC)
A\

T (2

| | )
\ [ /

%O-Ring

& 5x1

Energetické napajanie bez hadic (na strane nastroja)

M5

~ @

afl|

—+——FWR40F-00-B

% ————FWR40L-00-B

38

=
e

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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Konstrukéna velkost FWR50 / Menic nastrojov / automaticky / Prislusenstvo robotov

MENIC NASTROJOV
KONSTRUKCNA VELKOST FWR50

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

2 [kus] 2 [kus]

O O-Ring O O-Ring
COR0060100 COR0100100

P Variabilna montazna poloha > Sily a momenty
Zobrazuije statické sily a momenty, ktoré
Zobrazuje maximalnu manipulaé¢ni hmotnost v zavislosti od zrychlenia a mozZu pésobit' na menic néstrojov.
ramena paky. Nenahradza technicky névrh.
[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

» ODPORUCANE PRiISLUSENSTVO

P é GVM5
Q‘ Priame skrutkovania

NAPAJANIE % @ PRIPOJENIA/OSTATNE

Energetické elementy a prislusenstvo pre
menice nastrojov najdete na strane 70

WV1-8X8 AFWR1-50-A
K uhlové vykyvné skrutkovania Odkladacia stanica

SENZOR

il
i

NJRO4-E2SK
0// induktivry snimag priblizenia kébel 0,3 m - zéstréka
: M8

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO ODKLADACIA STANICA

—En | NJ5-E2SK-01

. induktivny snimac priblizenia kébel 0,3 m - zastrcka M8
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Objednavacie ¢.

Pripojna priruba podla EN ISO 9409-1
Manipulaéna hmotnost max. [kg]
Hmotnost nastroja max. [kg]
Pneumaticky prenos energie [Pocet]
Prietok na prenasa¢ M5 [I/min]
Prietok na prenasa¢ G1/8" [I/min]
Elektricky prenos energie

Blokovaci zdvih [mm]

Opakovacia presnost v Z [mm]
Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Spéjacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Posuv osi pri spajani max. v X,Y [°]
Utahovacia sila [N]*

Utahovaci moment [Nm]*
Prevadzkovy tlak na prenos energie [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Hmotnostny moment zotrva¢nosti [kgecm?]
Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

**len v spojenom stave

» Technické udaje
FWR50F-00-B
TK 50
16

7

4

170
650
volitelny
0,6
0,02
0,03

0

0

2,0

1,5

70

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

*Zohladnite spajaciu silu energetickych elementov!

FWR50L-00-B
TK 50

16

7

4

170

650

volitelny

2,0
1,5

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

FWR50F-00-B

?50
$0.02 P 6H7

75

®
)
©

/—ZX G1/8"
g ]

FWR50L-00-B

10

<
19

4x M6x10 @
@D 6H7X5 @

2x G1/8" @

2x M2 @
DIN912

3.2

95°

88.6

4x M5 @
DIN 912

@ Upevnenie (na strane robota)
integrované vzduchové vedenie
Upevnenie pre energeticky element

@ Uchytenie pre iniciator

@ Upevnenie (na strane zakaznika)
meni¢ nastrojov

Adaptéry

@ Manualny/automaticky rezim

(@) o ®

|

@ 10x1

Energetické napajanie bez hadic (na

@) s
0.7,

?9.5

@122
G1/8

strane nastroja)

)
S

85
M5

-Ring

@ 6x1

Energetické napéjanie bez hadic (na strane nastroja)

—t—
® ! @
[o] | 4 FWRS50F-00-B

.
ﬂﬂﬁfﬂ] ———FWR50L-00-B

40
o

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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Konstrukéna velkost FWR63 / Menic¢ nastrojov / automaticky / Prislusenstvo robotov

MENIC NASTROJOV
KONSTRUKCNA VELKOST FWR63

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

P Variabilna montazna poloha > Sily a momenty
Zobrazuije statické sily a momenty, ktoré
Zobrazuje maximalnu manipulacni hmotnost v zavislosti od zrychlenia a mozZu pésobit' na menic néstrojov.
ramena paky. Nenahradza technicky névrh.
[ka]
20 § Fa
18 Mr
e (—; Aw My
14
12
10 2,5 m/s?
8 —e— 5 m/s?
i —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

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

2 [kus] 2 [kus]

O O-Ring O O-Ring
COR0060100 COR0120100

» ODPORUCANE PRiISLUSENSTVO

NAPAJANIE % @ PRIPOJENIA/OSTATNE

P é GVM5
Q‘ Priame skrutkovania

Energetické elementy a prislusenstvo pre
menice nastrojov najdete na strane 70

WV1-8X8 AFWR1-63-A
K uhlové vykyvné skrutkovania Odkladacia stanica

SENZOR

il
i

NJRO4-E2SK
0// induktivry snimag priblizenia kébel 0,3 m - zéstréka
: M8

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO ODKLADACIA STANICA

—En | NJ5-E2SK-01

e — induktivny snimac pribliZzenia kabel 0,3 m - zastrcka M8
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Objednavacie ¢.

Pripojna priruba podla EN ISO 9409-1
Manipulaéna hmotnost max. [kg]
Hmotnost nastroja max. [kg]
Pneumaticky prenos energie [Pocet]
Prietok na prenasa¢ M5 [I/min]
Prietok na prenasa¢ G1/8" [I/min]
Elektricky prenos energie

Blokovaci zdvih [mm]

Opakovacia presnost v Z [mm]
Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Spéjacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Posuv osi pri spajani max. v X,Y [°]
Utahovacia sila [N]*

Utahovaci moment [Nm]*
Prevadzkovy tlak na prenos energie [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Hmotnostny moment zotrva¢nosti [kgecm?]
Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

**len v spojenom stave

» Technické udaje
FWR63F-00-B
TK 63
20

10

4

170
650
volitelny
1

0,02
0,03

0

0

2,2

1,5

100

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

*Zohladnite spajaciu silu energetickych elementov!

FWR63L-00-B
TK 63

20

10

4

170

650

volitelny

2,2
1,5

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

FWR63F-00-B

63
®¢6H7X6 $0.02 G 6H7

| ;\ %@//,

90

2x G1/8" @
HE
40h7 |

22.5

@D\N 912

4><M5®
ﬁ zé%
s 2

10.5 ol

FWR63L-00-B

115

6.5

27 2x G1/8" @
2x M2 @
DIN912

'
2.5,
_‘

4x M5 @
DIN 7984

@ Upevnenie (na strane robota)
integrované vzduchové vedenie
Upevnenie pre energeticky element

@ Uchytenie pre iniciator

@ Upevnenie (na strane zakaznika)

@ meni¢ nastrojov

Adaptéry

Manualny/automaticky rezim

@, (3)

14

G1/8
e —
P95

O-Ring

@12x1

Energetické napajanie bez hadic (na

@) s
0.7

| [e]

/\ \#

|
f

strane nastroja)

8.5
M5

-Ring

?6xi

Energetické napajanie bez hadic (na strane nastroja)

— FWR63F-00-B

45

—1—FWR63L-00-B

[o]
i
&1
E—

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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Konstrukéna velkost FWR80 / Menic nastrojov / automaticky / Prislusenstvo robotov

58

MENIC NASTROJOV
KONSTRUKCNA VELKOST FWRS80

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

P Variabilna montazna poloha > Sily a momenty
Zobrazuije statické sily a momenty, ktoré
Zobrazuje maximalnu manipulacni hmotnost v zavislosti od zrychlenia a mozZu pésobit' na menic néstrojov.
ramena paky. Nenahradza technicky ndvrh.
[ka]
30 , Fa
e
15
2,5 m/s?
10 —e— 5 m/s?
—e— 10 m/s?
5
0 Mr [Nm] 160
0 50 100 150 200 250 300 850 400 [mm] My [Nm] 160
Fa [N] 3200
» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY
2 [kus] 2 [kus]
O O-Ring O O-Ring
COR0060100 COR0120100

» ODPORUCANE PRiISLUSENSTVO

NAPAJANIE

% @ PRIPOJENIA/OSTATNE

GVM5
Priame skrutkovania

Energetické elementy a prislusenstvo pre
menice nastrojov najdete na strane 70

WV1-8X8
uhlové vykyvné skrutkovania

AFWR1-80-A
Odkladacia stanica

SENZOR

il
i

NJRO04-E2SK

M8

induktivny snimac priblizenia kabel 0,3 m - zastrcka

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO ODKLADACIA STANICA

NJ5-E2SK-01

induktivny snimac pribliZzenia kabel 0,3 m - zastrcka M8

www.zimmer-group.com » Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu



Objednavacie ¢.

Pripojna priruba podla EN ISO 9409-1
Manipulaéné hmotnost max. [kg]
Hmotnost nastroja max. [kg]
Pneumaticky prenos energie [Pocet]
Prietok na prenasa¢ M5 [I/min]
Prietok na prenasa¢ G1/8" [I/min]
Elektricky prenos energie

Blokovaci zdvih [mm]

Opakovacia presnost v Z [mm]
Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Spéjacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Posuv osi pri spajani max. v X,Y [°]
Utahovacia sila [N]*

Utahovaci moment [Nm]*
Prevadzkovy tlak na prenos energie [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Hmotnostny moment zotrva¢nosti [kgecm?]
Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

**len v spojenom stave

» Technické udaje
FWR80F-00-B
TK 80
29

12

4

170
650
volitelny
1

0,02
0,03

0

0

2,2

1,5

120

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

*Zohladnite spajaciu silu energetickych elementov!

FWR80L-00-B
TK 80

29

12

4

170

650

volitelny

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
(%]

@ Upevnenie (na strane robota)
integrované vzduchové vedenie
Upevnenie pre energeticky element

@ Uchytenie pre iniciator

@ Upevnenie (na strane zakaznika)
meni¢ nastrojov

Adaptéry

Manualny/automaticky rezim

O (3)

14

G1/8
e —
P95

O-Ring

@12x1

Energetické napéjanie bez hadic (na strane nastroja)

@) s
0.7

Wi o]

/\ \#

|
f

8.5
M5

-Ring

?6xi

Energetické napajanie bez hadic (na strane nastroja)

45

FWR80L-00-B

—_—
"
| ﬁ*FWRsOF—OOB

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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MAGNETICKY MENIC NASTROJOV
PREHLAD RADOV

n MAGNETICKY MENIG NASTROJOV e

= Séria WMR2000 6

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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Séria WMR2000 / Menic nastrojov / magneticky / PrisluSenstvo robotov

MENIC NASTROJOV
SERIA WMR2000

» VYHODY VYROBKU

@ IO-Link

» Permanentny elektromagnet
Permanentny elektromagnet vo vyhotoveni NC zarucuje
spolahlivé uchytenie aj v pripade vypadku elektrickej
energie.

» Integrovany prenos médii

MozZnost az Styroch integrovanych prenosov stlacené-
ho vzduchu/vakua. Okrem toho na bezpecny prenos
signalov sluzia Specidlne ur¢ené a utesnené pruzinové
kontakty s kolikom.

» Odolné materialy

Meni¢ nastrojov je skonstruovany v sulade so spravnou
vyrobnou praxou GMP (Good Manufacturing Practice) a
normou ISO 14644 a pri jeho vyrobe sa pouZili vyluéne
materidly spifajuce poziadavky FDA, na zabezpedenie
znizenia emisii astic. Povrchy a materialy su odolné proti
agresivnym cistiacim prostriedkom, ako je peroxid vodika
(H,0,) a mnohe dalsie.

» VLASTNOSTI RADU

Konstrukéna vel'kost Varianty
. wwR2ox |} FooA | ________LlooA
6 10 link ) )
I Digitalny 1/O ° °
g Materialy spinajlice poziadavky FDA ) °
E Materialy odolné proti H,0, [} ®
§ S ochranou proti korozii [} [}
*; Certifikacia pre Cisté priestory [} ®
IP6s | IP68 [} ®

62 www.zimmer-group.com » Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu



» PREHLAD VYHOD

Certifikaty
- Vyvinuté a skonstruované podla GMP, triedy A
- Materialy odolné proti H,0,
- Trieda Cistoty s certifikatom TUV

pohon
- Permanentny elektromagnet (vyhotovenie NC)
- Spolahlivé uchytenie aj pri vypadku elektrickej energie

priruba robota
- rozstupova kruznica podla EN ISO 9409-1

@ Integrované vzduchové vedenie
- Privod vzduchu/vakua
- Mozné aktivovanie bez hadic

Integrovany prenos elektrickej energie a signalov
- Utesnené pruzinové kontakty spifajlice poziadavky FDA
- Integrované kddovanie volnych dielov
@ volny diel
- Pre montaz od dielca
- Utesnena priruba

pevny diel
- Montéaz zo strany robota
- Utesnena priruba

» TECHNICKE UDAJE

Pripojna priruba podla EN ISO 9409-1 Pneumaticky prenos energie Elektricky prenos energie
Konstrukéna . L
velkost [Pocet] [Poéet]
TK 63 4 10

» BLIZSIE INFORMACIE SU K DISPOZiCIl ONLINE

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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Konstrukéna velkost WMR2063 / Menié nastrojov / magneticky / PrisluSenstvo robotov

64

MENIC NASTROJOV

KONSTRUKCNA VELKOST WMR2063

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

@ IO-Link » Variabilna montazna poloha

Zobrazuje maximalnu manipulacni hmotnost v zavislosti od zrychlenia a

o l ] k] ramena paky. Nenahradza technicky névrh.
\: ﬂ. Q 10 |
> 8
F 6
. L —o— 25 m/s?
—o— 5 m/s?

—e— 10 m/s?

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

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

- 4 [kus]
— Plastovy kryt skrutiek
173835

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

» Sily a momenty

Zobrazuje statické sily a momenty, ktoré
moézu pdsobit na menic nastrojov.

Mr

(58
000

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

%EEP NAPAJANIE PRIPOJENIA/OSTATNE

~.
[ o
p CPNEU02498 ” AWMR2063-00-A
. Priame pripojenie ’ Odkladacia stanica

p CPNEU02497
' Uhlové pripojenie

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO ODKLADACIA STANICA

—En | NJ5-E2SK

e — induktivny snimac priblizenia kébel 0,3 m - zastrcka M8
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Objednavacie ¢.

Pripojna priruba podla EN ISO 9409-1

Typ pohonu

Prevadzkové napéatie [V]*

Menovity prud [A]*

Cas zapnutia **

Pneumaticky prenos energie [Pocet]
Elektricky prenos energie [Pocet]

Prietok kazdého jedného prenasaca [I/min]
Prevadzkové napétie, energeticky element [V]
Menovity prud, energeticky element [A]
Déatovy prenos

Pridrzna sila [N]

Spaéjacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v Z [mm]
Opakovacia presnost v X, Y [mm]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]

Hmotnostny moment zotrva¢nosti [kgecm?]
Trieda Cistoty podla DIN EN ISO 14644-1
Druh krytia potem IEC 60529

Hmotnost [kg]

*Potrebné len na uvolnenie.

» Technické udaje

WMR2063F-00-A
TK 63
magneticky

24

1.5

10 % ED S3 5 min
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

**Vztahuje sa na permanentny elektromagnet (na uvolnenie).

***Pri celoploSnom naskrutkovani.

WMR2063L-00-A
TK 63
magneticky

4
10

360

24

5

Digital I/O, 10-Link

60

120

0,1

0,1

1,0
5..+60
1,6

2

P68 ™ **
0,21

WMR2063F-00-A

WMR2063L-00-A

42.2

63
+0.02 @ 6H7

1011

- 5001

6.
+0.02

6H7

16
=P
r\<¥—|\n

il

35
&

2.5

8.2
£H
©

26

@ Upevnenie (na strane robota)

@ integrované vzduchové vedenie

@ Upevnenie pre energeticky element
Upevnenie (na strane zakaznika)
meni¢ nastrojov

Adaptéry
Koédovanie
@0 Pridrzny magnet
o &
©
©
i B 2
0.7 I -Ring
@8x1

Energetické napajanie bez hadic (na

@ @

strane nastroja)

10

©
> ©
1
! 4[ PR |
07 |l -Ring
@8x1

Energetické napajanie bez hadic (na strane robota)

——WMR2063F-00-A

61
4l

1228

WMR2063L-00-A

Wi
R@@

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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V4

SCHEMY ZAPOJENIA

WMR2063

» WMR2063F-00-A

|qeubisse Aayy :jeubia / DD

d|qeubisse Ajpauy :[enbia / aNDd

a|qeubisse Ajpayy :jeubia / aN9s

a|qeubisse Ajpay :jeubia / Abzd

a|qeubisse Ajpay :jeubia / AbzS

3|qeubisse Ajpa.y :lenbig / 0D

a|qeubisse Ajpayy :|eubia / aNOd

d|qeubisse Aj@ay :[eubig / ANOS

d|qeubisse Ajpay :jeubia / Abzd

a|qeubisse Ajpay :jeubia / AbzS

1-Y2
not used

electromagnet to release the loose part

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

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

9

23

~

—

-Y1 lcc |c1 |c2 |c3 |11 I12aI13 |14 |15 |21 I22a |23 I24a lzs

www.zimmer-group.com » Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu
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» WMR2063L-00-A

E A0J0qOJ OMsuasSNISd / Mjonsubew / Aofonseu 2IUsN / £90ZHINM ISOMISA BUDYNIISUOY

Sﬁ 3|qeubisse Ajpaly
<
ﬁ 3|qeubisse Ajpaly
=
ﬁ 3|qeubisse Ajpaly
~
ﬁ 3|qeubisse Ajpaly
-
ﬁ s|qeubisse Ajsaly
8
X
n
ﬁ 9|qeubisse Ajpaly
<
ﬁ 3|qeubisse Ajsaly
=
ﬁ 3|qeubisse Ajpaly
o~
ﬁ 3|qeubisse Ajpaly

3|qeubisse Aj@al)

x10 A1

:[eabia / 02 iz un-o1

:lebia / aNDd T Jur-o1

:[eUBIa / ANDS 7 HuI-0L

:[ebid / Abed iz un-ol

:[exbia / Abes 12 Hun-01

:eabia / 02 T Hun-o1

:[ebia / ANSd :T Hur-01

:[ewBid / ANDS :T Hur-01

:[eubid / Abed 1 3un-ol

:[ebia / ApTS 1T Hun-01

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

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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POS.| 0
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ENERGETICKE ELEMENTY A PRISLUSENSTVO PRE
MENIC NASTROJOV

H ENERGETICKE ELEMENTY A PRISLUSENSTVO PRE MENIC NASTROJOV

.:;ga Energetické elementy a prislusenstvo pre meni¢ nastrojov 70

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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Menic nastrojov / manualne / Prislusenstvo robotov

70

ENERGETICKE ELEMENTY A PRISLUSENSTVO PRE

MENIC NASTROJOV

» SCHEMA PRIPOJENIA HWR2031 / HWR2040 / HWR2050

WER1500 | |+

o
[
WER1500 - r==3
o
[

=]
1

t-a APWER1511

-
|
|
|
|
|

]

APWER1512

» SCHEMA PRIPOJENIA HWR63 / HWR80

-_—-—

o

| I-’
WER1500 | t==1

|

ke
WER3000 | ||

I__'|

e
WER3000 - r==3

g

r A r
WER1500 | ||
-3 APWER1531

t-2 APWER3031

APWER1532

APWER3032
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» SCHEMA PRIPOJENIA WWR1160 / WWR1200

WER4000

WER3000

WER3000

r——n
| |

| |
Lo
r——n =
| Iy
| g
|
r==a
| |

| d
Lo -
F——n =
| Iy
| 1
L —J I
r==3

| "~y
I gl
|
r——A |
L
L —J I
r==3 |
| 1y
| gl
Lo -

APWER3062

APWER3064

» SCHEMA PRIPOJENIA FWR

WER1500

WER1500

=)
| I
| I
S
)
| I

I
]
e

I
| I
S

Vynimka: WER1500FSI36-05-A, resp. WER1500LSI36-05-A sa nemoézu pouzit!

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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Menic nastrojov / manualne / PrisluSenstvo robotov
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ENERGETICKE ELEMENTY A PRISLUSENSTVO PRE
MENIC NASTROJOV

» WER1500 - ENERGETICKE ELEMENTY

Objednavacie ¢.

Vhodné pre

Pocet fluidnych spojok

Pripojny zavit

Prevadzkovy tlak [bar]

Prietok kazdého jedného prenasaca [I/min]
Druh krytia potem IEC 60529

» Technické udaje - Pneumaticky

WER1500FPL01-03-A  WER1500LPL01-03-A WER1500FPL01-06-A WER1500LPL01-06-A WER1500FPL02-12-A  WER1500LPL02-12-A

Objednavacie ¢.

Vhodné pre

Pocet kontaktov

Druh spojenia

Menovity prud [A]
Prevadzkové napétie [V]
Pripojny zavit

Typ pripojenia

Druh pripojeniaen

Druh krytia potem IEC 60529

Objednavacie ¢.
Vhodné pre
Pocet kontaktov

Druh spojenia

Menovity prud [A]
Prevadzkové napétie [V]
Pripojny zavit

Typ pripojenia

Druh pripojeniaen

Druh krytia potem IEC 60529

Pevny diel Volny diel Pevny diel Volny diel Pevny diel Volny diel

1 1 2 2 2 2

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

-06..10 -06..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

» Technické udaje - Pridovy signal

WER1500FSI04-00-A WER1500LS104-00-A WER1500FSI08-00-A WER1500LS108-00-A WER1500FSI12-00-A WER1500LSI12-00-A
Pevny diel Volny diel Pevny diel Volny diel Pevny diel Volny diel

4 4 8 8 12 12

Pruzinové kontakty PruZinové kontakty Pruzinové kontakty PruZinové kontakty Pruzinové kontakty PruZinové kontakty
3 3 2 2 1.5 1.5

60 60 30 30 30 30

M8 M8 M12 M12 M12 M12

Kolik Zdierka Kolik Zdierka Kolik Zdierka

Okruhly konektor Okruhly konektor Okruhly konektor Okruhly konektor  Okruhly konektor - Okruhly konektor
IP54 IP54 P54 P54 P54 P54
WER1500FSI24-05-A WER1500LSI24-05-A WER1500FSI36-05-A WER1500LSI36-05-A

Pevny diel Volny diel Pevny diel Volny diel

24 24 36 36

Pruzinové Pruzinové Pruzinové Pruzinové

kontakty kontakty kontakty kontakty

3 3 3 3

60 60 60 60

Prispdsobitelné Prispdsobitelné Prisposobitelné Prispdsobitelné
Koniec volného Koniec volného Koniec volného Koniec volného
vlakna vlakna vlakna vlakna

IP40 IP40 IP40 IP40

Objednavacie ¢.

Vhodné pre

Pocet kontaktov

Druh spojenia

Menovity prud [A]
Prevadzkové napétie [V]
Pripojny zavit

Typ pripojenia

Druh pripojeniaen

Druh krytia potem IEC 60529

P> Technické udaje - Signalny prud s pripojenim snimaca na strane nastroja
WER1500LSI04-15-A
Volny diel

2x4

PruZinové kontakty
3

60

M8

Zdierka

Okruhly konektor
IP54

Objednavacie ¢.

Vhodné pre

Pocet kontaktov

Druh spojenia

Menovity prud [A]
Prevadzkové napétie [V]
Pripojny zavit

Typ pripojenia

Druh pripojeniaen

Druh krytia potem IEC 60529

» Technické udaje - Signainy prud s priamym pripojenim na UR
WER1500FS108-10-A  WER1500LS108-10-A

Pevny diel Volny diel

8 8

Pruzinové kontakty PruZinové kontakty
1.5 1.5

30 30

M8 M8

Zdierka Kolik

Okruhly konektor  Okruhly konektor
IP54 IP54
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|

Objednavacie ¢.

Vhodné pre

Pocet kontaktov

Druh spojenia

Menovity prud [A]
Prevadzkové napétie [V]
Pripojny zavit

Typ pripojenia

Druh pripojeniaen

Druh krytia potem IEC 60529

» Technické udaje - Hot-Plug

WER1500FSI04-19-A  WER1500LS104-19-A WER1500FSI08-19-A
Pevny diel Pevny diel Pevny diel

4 4 8

Pruzinové kontakty PruZinové kontakty Pruzinové kontakty
2 2 2

30 30 30

M8 M8 M8

Kolik Zdierka Zdierka

Okruhly konektor Okruhly konektor Okruhly konektor
P54 IP54 P54

WER1500LS108-19-A
Volny diel

8

Pruzinové kontakty
2

30

M8

Kolik

Okruhly konektor
P54

Objednavacie ¢.

Vhodné pre

Datovy prenos

Druh spojenia

Pripojny zavit

Typ pripojenia

Druh pripojeniaen

Druh krytia potem IEC 60529

|

> Technické udaje - Komunikacia
WER1500FIL01-00-A WER1500LIL01-00-A WER1500FIL01-19-A

WER1500LIL01-19-A

|

Objednavacie ¢.
Vhodné pre
Druh krytia potem IEC 60529

» WER1500 - PLATNE ADAPTERA

|

Objednavacie ¢.
Vhodné pre

Koncoveé strane 1

Koncové strane 2
Pocet energetické elementy
Hmotnost [kg]

Objednavacie ¢.

Vhodné pre

Koncoveé strane 1

Koncové strane 2
Pocet energetické elementy

Hmotnost [kg]

Pevny diel Volny diel Pevny diel Volny diel
10-Link 10-Link |O-Link |O-Link
PruZinové kontakty PruZinové kontakty PruZinové kontakty Pruzinové kontakty
M12 M12 M12 M12

Kolik Zdierka Kolik Zdierka
Okruhly konektor Okruhly konektor Okruhly konektor Okruhly konektor
P54 IP54 P54 P54

P> Technické udaje - Ochrana pevnej ¢asti

WER1500LLN00-00-A WER1500LLN00-19-A

Volny diel Volny diel

IP54 IP54

» Technické udaje

APWER1511F APWER1511L APWER1512F APWER1512L
Pevny diel Volny diel Pevny diel Volny diel
HWR2031 / HWR2031 / HWR2031 / HWR2031 /
HWR2040 / HWR2040 / HWR2040 / HWR2040 /
HWR2050 HWR2050 HWR2050 HWR2050
WER1500 WER1500 WER1500 WER1500

1 1 2 2

0,006 0,006 0,013 0,012
APWER1531 APWER1532

Pevny diel / Pevny diel /

volny diel volny diel

HWR63-B / HWR63-B /

HWR80-B HWR80-B

WER1500 WER1500

1 2

0,01 0,035

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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Menic nastrojov / manualne / PrisluSenstvo robotov

ENERGETICKE ELEMENTY A PRISLUSENSTVO PRE
MENIC NASTROJOV

» WER1500 - KABEL VHODNY PRE PEVNY DIEL

» Technické udaje
Objednavacie ¢. KAG500B4 CSTE01757 KAW500B4 CSTE01758

Pocet kontaktov 4 8 4 8
Pripojny zavit M8 M8 M8 M8
Typ pripojenia Zdierka Kolik / koniec kdbla  Zdierka Kolik / koniec kabla
Prevedenie Rovno Rovno Uhol Uhol
Dizka kébla [m] 5 5 5 5
Druh krytia potem IEC 60529 IP67 P67 P67 P67
Objednavacie ¢. KAG500IL CSTE01751 CSTEO01752 CSTEO01753 CSTEO01754
Pocet kontaktov 5 8 12 8 12
Pripojny zavit M12-M12 M12 M12 M12 M12
. 0 Zdierka / Zdierka / Zdierka / Zdierka /
Typ pripojenia Kolik/zasuvka koniec kébla koniec kébla koniec kébla koniec kabla
Prevedenie Priame/priame  Rovno Rovno Uhol Uhol
Dizka kébla [m] 5 5 5 5 5
Druh krytia potem IEC 60529 P67 P67 P67 P67 P67

» WER1500 - KABEL VHODNY PRE VOLNY DIEL

» Technické udaje

|

Objednavacie ¢. CSTE01745 CSTE01755 CSTE01748 CSTE01756

Pocet kontaktov 4 8 4 8

Pripojny zavit M8 M8 M8 M8

Typ pripojenia Kolik / koniec kdbla  Zdierka / koniec kdbla  Kolik / koniec kdbla  Zdierka / koniec kabla

Prevedenie Rovno Rovno Uhol Uhol

Dizka kébla [m] 2 2 2 2

Druh krytia potem IEC 60529 P67 P67 P67 P67
I csTE01746  CSTE01747  KAG500IL  CSTE01749  CSTE01750
Pocet kontaktov 8 12 5 8 12

Pripojny zavit M12 M12 M12-M12 M12 M12

Typ pripojenia Kolik / koniec kabla  Kolik / koniec kdbla  Kolik/zasuvka  Kolik / koniec kdbla  Kolik / koniec kabla
Prevedenie Rovno Rovno Priame/priame  Uhol Uhol

Dizka kabla [m] 2 2 5 2 2

Druh krytia potem IEC 60529 P67 P67 P67 P67 P67

» WER1500 - OKRUHLY KONEKTOR VHODNY PRE PEVNY DIEL

» Technické udaje

Objednavacie ¢. B8-G-4 CSTE01048 B8-W-4 CSTE01765

Pocet kontaktov 4 8 4 8

Pripojny zavit M8 M12 M8 M12

Typ pripojenia Zdierka Zdierka Spéjtfovgcie Zdierka
pripojenie

Prevedenie Rovno Rovno Uhol Uhol

Druh krytia potem IEC 60529 P67 P67 P67 P67

» WER1500 - OKRUHLY KONEKTOR VHODNY PRE VOLNY DIEL

» Technické udaje

Objednavacie ¢. S$8-G-4 $12-G-8 S8-W-4 S12-W-8

Pocet kontaktov 4 8 4 8

Pripojny zavit M8 M12 M8 M12

Typ pripojenia Reznym zvernym Reznym zvernym Spéjkovacie pripojenie Zavitovo-svorkové
pripojenim pripojenim pripojenie

Prevedenie Rovno Rovno Uhol Uhol

Druh krytia potem IEC 60529 IP67 IP67 P67 P67
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» WER3000 - ENERGETICKE ELEMENTY

Objednavacie ¢.

Vhodné pre

Pocet fluidnych spojok

Pripojny zavit

Prevadzkovy tlak [bar]

Prietok kazdého jedného prenasaca [I/min]
Druh krytia potem IEC 60529

» Technické udaje - Pneumaticky

Objednavacie ¢.

Vhodné pre

Pocet kontaktov

Druh spojenia

Menovity prud [A]
Prevadzkové napétie [V]
Pripojny zavit

Typ pripojenia

Druh pripojeniaen

Druh krytia potem IEC 60529

Objednavacie ¢.

Vhodné pre

Pocet kontaktov

Druh spojenia

Menovity prud [A]
Prevadzkové napétie [V]
Pripojny zavit

Typ pripojenia

Druh pripojeniaen

Druh krytia potem IEC 60529

Vhodné pre

Pocet kontaktov

Druh spojenia

Menovity prud [A]
Prevadzkové napétie [V]
Pripojny zavit

Typ pripojenia

Druh pripojeniaen

Druh krytia potem IEC 60529

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

Pevny diel Volny diel Pevny diel Volny diel Pevny diel Volny diel

1 1 2 2 4 4

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

-06..10 -06..10 -0,6..10 -0,6..10 -0,6... 10 -0,6 ... 10

1100 1100 750 750 270 270

IP54 IP54 P54 P54 P54 IP54

» Technické udaje - ZataZovaci prad

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

Pevny diel Volny diel Pevny diel Volny diel Pevny diel Volny diel

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

zéstrckoveé spojenie  zastrékové spojenie  zastrCkové spojenie  zastrékové spojenie  zastrékové spojenie  zastrékové spojenie

140 140 15 15 15/6 15/6

58 58 630 630 630/125 630/125

M8 M8 M23 M23 M23 M23

Kolik Kolik Kolik Zdierka Kolik Zdierka

Ucho kébla Ucho kabla Okruhly konektor Okruhly konektor Okruhly konektor Okruhly konektor
P54 P54 P54 P54

» Technické udaje - Pridovy signal

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

Pevny diel Volny diel Pevny diel Volny diel Pevny diel Volny diel

8+2 8+2 12 12 12 12

bezkontaktné  bezkontaktné  zastrékové spojenie zastrckové spojenie  Pruzinové kontakty Pruzinové kontakty

0.2 0.2 6 6 3 3

24 24 150 150 60 60

M12 M12 M23 M23 M23 M23

Kolik Zdierka Kolik Zdierka Kolik Zdierka

Okruhly konektor Okruhly konektor Okruhly konektor Okruhly konektor  Okruhly konektor  Okruhly konektor

P67 P67 IP54 IP54 P54 P54

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

Pevny diel Volny diel Pevny diel Volny diel

19 19 19 19

zéstrékoveé spojenie  zastrékové spojenie  Pruzinové kontakty Pruzinové kontakty

6 6 3 3

63 63 60 60

M23 M23 M23 M23

Kolik Zdierka Kolik Zdierka

Okruhly konektor Okruhly konektor Okruhly konektor Okruhly konektor

IP54 IP54 P54 P54

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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ENERGETICKE ELEMENTY A PRISLUSENSTVO PRE
MENIC NASTROJOV

Objednavacie ¢.

» Technické udaje - Signainy prud s tienenim

WER3000FSI11-20-A WER3000LSI11-20-A WER3000FSI11-21-A  WER3000LSI11-21-A

Vhodné pre Pevny diel Volny diel Pevny diel Volny diel
Pocet kontaktov 11+1 11+1 11+1 11+1

Druh spojenia z8strékové spojenie  zastrCkové spojenie  Pruzinové kontakty Pruzinové kontakty
Menovity prud [A] 6 6 8 8

Prevadzkové napétie [V] 150 150 60 60

Pripojny zavit M23 M23 M23 M23

Typ pripojenia Kolik Zdierka Kolik Zdierka

Druh pripojeniaen Okruhly konektor Okruhly konektor Okruhly konektor Okruhly konektor
Druh krytia potem IEC 60529 P54 IP54 IP54 IP54
WER3000FSI1820-A WER3000LSI1820A WER3000FSI18-21-A WER3000LSI18:21-A
Vhodné pre Pevny diel Volny diel Pevny diel Volny diel
Pocet kontaktov 18+1 18+1 18+1 18+1

Druh spojenia z8strékové spojenie  zastrCkové spojenie  Pruzinové kontakty Pruzinové kontakty
Menovity prud [A] 6 6 8 8

Prevadzkové napétie [V] 63 63 60 60

Pripojny zavit M23 M23 M23 M23

Typ pripojenia Kolik Zdierka Kolik Zdierka

Druh pripojeniaen Okruhly konektor Okruhly konektor Okruhly konektor Okruhly konektor
Druh krytia potem IEC 60529 P54 IP54 IP54 IP54

Menic nastrojov / manualne / PrisluSenstvo robotov

P Technické udaje - Prudovy signal a moznosti pripojenia pre snimace WWR / Kédovanie nastrojov
Objednavacie €. WER3000LSI13-11-A WER3000LSI13-26-A WER3000FSI14-01-A WER3000FSI14-02-A WER3000FSI14-16-A WER3000FSI14-17-A

Vhodné pre Volny diel Volny diel Pevny diel Pevny diel Pevny diel Pevny diel
Pocet kontaktov 13+6 13+6 14+5 senzorika 14+5 senzorika 14+5 senzorika 14+5 senzorika
Druh spojenia zéstrékové spojenie  PruZinové kontakty zéstrékové spojenie  zastrékové spojenie  Pruzinové kontakty PruZinové kontakty
Menovity pruad [A] 6 3 6 6 3 3

Prevadzkové napétie [V] 63 60 63 63 60 60

Pripojny zavit M23 M23 M23 M23 M23 M23

Typ pripojenia Zdierka Zdierka Kolik Kolik Kolik Kolik

Druh pripojeniaen Okruhly konektor Okruhly konektor Okruhly konektor Okruhly konektor  Okruhly konektor  Okruhly konektor
Napojenie senzoriky Vlavo Vpravo Vlavo Vpravo

Druh krytia potem IEC 60529 IP54 IP54 P54 P54 P54 P54

> Technické udaje - Signalny prud s pripojenim snimaca na strane nastroja

WER3000LSI04-14-A WER3000LSIO4-5-A WER3000LSI08-14-A WER3000LSI08-15-A

Vhodné pre Volny diel Volny diel Volny diel Volny diel

Pocet kontaktov 4x3 4x3 4x4 4x4

Druh spojenia zéstrékoveé spojenie  PruZinové kontakty zéstrékové spojenie  Pruzinové kontakty

Menovity prud [A] 3 3 3 3

Prevadzkové napétie [V] 60 60 60 60

Pripojny zavit M8 M8 M8 M8

Typ pripojenia Zdierka Zdierka Zdierka Zdierka

Druh pripojeniaen Okruhly konektor Okruhly konektor Okruhly konektor Okruhly konektor

Druh krytia potem IEC 60529 IP54 IP54 P54 P54

» Technické udaje - Ultrazvukové zvaranie

Objednavacie ¢. WER3000FLA01-27-A  WER3000LLA01-27-A
Vhodné pre Pevny diel Volny diel
Pocet kontaktov 1 1

Druh spojenia zastrCkoveé spojenie  zastrékové spojenie
Menovity prud [A] 6 6

Prevadzkové napétie [V] 2000 2000

Pripojny zavit

Typ pripojenia Kolik Kolik

Druh pripojeniaen
Druh krytia potem IEC 60529

BNC High Voltage BNC High Voltage
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Objednavacie ¢.

> Technické udaje - Komunikacia

WERS3000FIL01-00 WER3000LIL01-00 WER3000FIL01-09-A WER3000LIL01-09-A WER3000FIL01-18-A WER3000LIL01-18-A
Vhodné pre Pevny diel Volny diel Pevny diel Volny diel Pevny diel Volny diel
Datovy prenos 10-Link 10-Link |O-Link |O-Link |O-Link |O-Link
Druh spojenia z8strékové spojenie  zastrCkové spojenie  Pruzinové kontakty Pruzinové kontakty bezkontaktné — bezkontaktné
Pripojny zavit M12 M12 M12 M12 M12 M12
Typ pripojenia Kolik Zdierka Kolik Zdierka Kolik Zdierka
Druh pripojeniaen Okruhly konektor Okruhly konektor Okruhly konektor Okruhly konektor Okruhly konektor  Okruhly konektor
Druh krytia potem IEC 60529 P54 IP54 P54 P54 P67 P67
WER3000FPB01-00 WER3000LPB01-00 WER3000FPNO1-00 WER3000LPNO1-00 WER3000FPNO1-09-A WER300OLPNO1-09:A
Vhodné pre Pevny diel Volny diel Pevny diel Volny diel Pevny diel Volny diel
Prenosovy vykon udajov [Mbit/s] 12 12 100 100 100 100
Profinet/ Profinet/ Profinet/ Profinet/
Datovy prenos Profibus Profibus Industrial Industrial Industrial Industrial
Ethernet Ethernet Ethernet Ethernet
Bl selenta zést.rék‘ové zést.rék‘ové zést.rék.ové zést.rf’:k.ové Pruzinové Pruzinové
spojenie spojenie spojenie spojenie kontakty kontakty
Pripojny zavit M12 M12 M12 M12 M12 M12
Typ pripojenia Kolik Zdierka Zdierka Zdierka Zdierka Zdierka
Druh pripojeniaen Okruhly ko- Okruhly ko- Okruhly ko- Okruhly ko- Okruhly ko- Okruhly ko-
nektor nektor nektor nektor nektor nektor
Druh krytia potem IEC 60529 IP54 IP54 P54 P54 P54 P54
» Technické udaje - Fluidné
Objednavacie ¢. WER3000FFL01-03-A  WER3000LFL01-03-A
Vhodné pre Pevny diel Volny diel
Pocet fluidnych spojok 1 1
Pripojny zavit G1/4" G1/4"
Prevadzkovy tlak max. [bar] 150 150
Prietok kazdého jedného prenasaca max. [I/min] | 12 12
Druh krytia potem IEC 60529 IP54 IP54
P> Technické udaje - Ochrana pevnej ¢asti
Objednavacie €. WER3000LLN00-00-A
Vhodné pre Volny diel
Druh krytia potem IEC 60529 IP54
» WER3000 - PLATNE ADAPTERA
» Technické udaje
APWER3031F APWER3031L APWER3032F APWER3032L
Vhodné pre Pevny diel Volny diel Pevny diel Volny diel
Koncové strane 1 HWR63-B / HWR63-B / HWR63-B / HWR63-B /
HWR80-B HWR80-B HWR80-B HWR80-B
Koncové strane 2 WER3000 WER3000 WER3000 WER3000
Pocet energetické elementy 1 1 2 2
Hmotnost [kg] 0,054 0,055 0,09 0,091
Vhodn pre whde vamjder
Koncové strane 1 WWR1160 / WWR1160 /
WWR1200 WWR1200
Koncové strane 2 WERS3000 WERS000
Pocet energetické elementy 2 4
Hmotnost [kg] 0,15 0,42

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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ENERGETICKE ELEMENTY A PRISLUSENSTVO PRE
MENIC NASTROJOV

» WER3000 - KABEL VHODNY PRE PEVNY DIEL

|

Objednavacie ¢.

Pocet kontaktov

Pripojny zavit

Typ pripojenia

Prevedenie

Dizka kébla [m]

Druh krytia potem IEC 60529

» WER3000 - KABEL VHODNY PRE VOLNY DIEL

» Technické udaje

KAG500IL

5

M12-M12
Kolik/zésuvka
Priame/priame
5

P67

Objednavacie ¢.
Pocet kontaktov
Pripojny zavit
Typ pripojenia

Prevedenie
Dizka kébla [m]
Druh krytia potem IEC 60529

» Technické udaje

CSTEO01745
4

M8

Kolik / koniec
kabla

Rovno

2

P67

KAG500IL
5
M12-M12

Kolik/zésuvka

Priame/priame
5
P67

CSTE01748
4

M8

Kolik / koniec
kabla

Uhol

2

P67

» WER3000 - OKRUHLY KONEKTOR VHODNY PRE PEVNY DIEL

|

Objednavacie ¢.

Pocet kontaktov

Pripojny zavit

Typ pripojenia

Prevedenie

Druh krytia potem IEC 60529

» Technické udaje
RSTVLM23G06B-B  RSTVLM23W06B-B RSTVLM23G08B-B RSTVLM23W08B-B

Objednavacie ¢.

Pocet kontaktov

Pripojny zavit

Typ pripojenia

Prevedenie

Druh krytia potem IEC 60529

» WER3000 - OKRUHLY KONEKTOR VHODNY PRE VOLNY DIEL

|

Objednavacie ¢.

Pocet kontaktov

Pripojny zavit

Typ pripojenia

Prevedenie

Druh krytia potem IEC 60529

Objednavacie ¢.

Pocet kontaktov

Pripojny zavit

Typ pripojenia

Prevedenie

Druh krytia potem IEC 60529

6 6 8 8

M23 M23 M23 M23

Zdierka Zdierka Zdierka Zdierka

Rovno Uhol Rovno Uhol

P67 P67 P67 P67

RSTVSM23G12B-B RSTVSM23W12B-B RSTVSM23G19B-B RSTVSM23W19B-B CSTEO01156 CSTEO01157
12 12 19 19 4 4
M23 M23 M23 M23 M12 M12
Zdierka Zdierka Zdierka Zdierka Kolik Kolik
Rovno Uhol Rovno Uhol Rovno Uhol
P67 P67 P67 P67 P67 P67
» Technické udaje

RSTVLM23G06S-B RSTVLM23W06S-B RSTVLM23G08S-B RSTVLM23W08S-B

6 6 8 8

M23 M23 M23 M23

Kolik Kolik Kolik Kolik

Rovno Uhol Rovno Uhol

P67 P67 P67 P67

RSTVSM23G12S-B  RSTVSM23W12S-B RSTVSM23G19S-B RSTVSM23W19S-B CSTEO01156 CSTEO01157
12 12 19 19 4 4
M23 M23 M23 M23 M12 M12
Kolik Kolik Kolik Kolik Kolik Kolik
Rovno Uhol Rovno Uhol Rovno Uhol
P67 P67 P67 P67 P67 P67
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» WER4000 - ENERGETICKE ELEMENTY

Objednavacie ¢.

Vhodné pre

Pocet fluidnych spojok

Pripojny zavit

Prevadzkovy tlak [bar]

Prietok kazdého jedného prenasaca [I/min]
Druh krytia potem IEC 60529

» Technické udaje - Pneumaticky

WER4000FPL06-06-A WER4000LPL06-06-A WER4000FPL15-12-A

Pevny diel
6

G1/8"
-06..10
500

IP54

Volny diel
6

G1/8"
-06..10
500

P54

Pevny diel
15

M5
-0,6..10
150

P54

WER4000LPL15-12-A
Volny diel

15

M5

-0,6..10

150

P54

Objednavacie ¢.

Vhodné pre

Pocet kontaktov

Druh spojenia

Menovity prud [A]
Prevadzkové napétie [V]
Pripojny zavit

Typ pripojenia

Druh pripojeniaen

Druh krytia potem IEC 60529

» Technické udaje - ZataZovaci prad

WER4000FLA03-05-A  WER4000LLA03-05-A

Pevny diel
8
zastrékové
spojenie
150

630

Prispdsobitelné
Koniec volného
vlakna

IP65

Volny diel
8
zastrékové
spojenie
150

630

Prispdsobitelné
Koniec volného
vlakna

IP65

Objednavacie ¢.

Vhodné pre

Pocet fluidnych spojok

Pripojny zavit

Prevadzkovy tlak max. [bar]

Prietok kazdého jedného prenasaca max. [I/min]
Druh krytia potem IEC 60529

» Technické udaje - Fluidné

WER4000FFLO01-13-A  WER4000LFLO01-13-A

Pevny diel
1

G1/2"
250

25

IP54

Volny diel
1

G1/2"
250

25

IP54

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com

WER4000FFL02-13-A  WER4000LFL02-13-A WER4000FFL04-13-A

Pevny diel
2

G1/2"
250

25

P54

Volny diel
2

G1/2"
250

25

P54

Pevny diel
4

G1/2"
250

25

P54

WER4000LFL04-13-A
Volny diel

4

G1/2"

250

25

P54
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OTOCNE ROZDELOVACE
PREHLAD RADOV

n OTOGNY ROZDELOVAG o
. Séria DVR 82

. Séria DVR1000 100

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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SériaDVR / Rozdelovac otacok / Prislusenstvo robotov

82

ROZDELOVAC OTACOK
SERIA DVR

» VYHODY VYROBKU

» Kompaktny prenos médii

Pomocou tohto rozdelovaca médii nie su prerusené
kable a nedefinované rusivé obrysy v désledku napaja-

cich vedeni ziadnym problémom
» Plocha konstrukcia

Tato konstrukcia zniZzuje momentoveé zatazenie pre vas
robot na minimum a umoznuje pouzitie mensich, menej
nakladnych konstrukénych velkosti

» Pozlatené kontakty

Umoznuju vam flexibilitu pri prenose, pretoze pri velmi
jemnych prudoch az do 250 voltov a 6 ampérov mbzete
prenasat vSetko bez chyb

» VHODNY VYROBOK PRE VASU APLIKACIU

> NasSe vyrobky miluju vyzvy!
Extrémne podmienky, na kazdom mieste na svete - nase komponenty a systéemy
osvedcCené v praxi vam umoznuju neobmedzené moznosti.
Najdite vhodny vyrobok pre svoje $pecialne pouzitie:
Www.zimmer-group.com

www.zimmer-group.com » Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu



» PREHLAD VYHOD

zachytenie momentu otacania
- podopretie rotora pri ota¢avom pohybe

Robustné, lahké teleso
- hlinikova zliatina s tvrdym poviakom
- nitridovand ocel

priruba robota
- rozstupova kruznica podla EN ISO 9409-1

@ priame pripojenie vzduchu
- na konstrukénom rade WWR

systém pruzin

- od DVR63, pripojeny dvojnasobne
@ zberny kriuzok

- s povlakom Hartgold

- schopny prenasat jemné prudy

az 8 - nasobne integrované pripojenie vzduchu
- pre prenos tlakového vzduchu bez hadic
- sUprava hadic nemusi byt nata¢ana spolu

az 12 - polovy prenos energie
- pre bezkablovy prenos signalov
- Ziadne kable nie s namahané na kruitenie

» TECHNICKE UDAJE

Pripojna priruba podla EN ISO 9409-1 Pneumaticky prenos energie Elektricky prenos energie

orkost [Pozet

DVR40 TK 40 4 4-pdlovy
DVR50 TK 50 4 4-pélovy
DVR63 TK 63 6 6-polovy
DVR80 TK 80 6 6-pdlovy
DVR100 TK 100 4/8 8-polovy
DVR125 TK 125 4/8 12-p6lovy
DVR160 TK 160 4/8 12-p6lovy

» BLIZSIE INFORMACIE SU K DISPOZiCIl ONLINE

Vsetky informécie jednym kliknutim: www.zimmer-group.com. Pomocou objednavacieho ¢isla zelaného pro-
duktu ndjdite Udaje, nakresy a 3D modely k vasej konstrukenej velkosti. Rychlo, prehladne a vzdy aktualne.

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com 83
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Konstrukéna vel'kost DVR40 / Rozdelovac otacok / PrisluSenstvo robotov

84

ROZDELOVAC OTACOK

KONSTRUKCNA VELKOST DVR40

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Variabilna montazna poloha > Sily a momenty
Zobrazuije statické sily a momenty, ktoré
Zobrazuje maximalnu manipulaé¢ni hmotnost v zavislosti od zrychlenia a mozZu pésobif na oto¢né rozdelovace.
" r]amena péky. Nenahradza technicky névrh.
g
25
20 ¢
15
10 2,5 m/s?
—e— 5 m/s?
5 —e— 10 m/s?
o Mr [Nm] 60
0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200 [mm] My [Nm] 60
Fa [N] 800
» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY
4 [kus] 4 [kus]
a Skrutka s valcovou hlavou s vnitornym Sesthranom O O-Ring
& ’ C7984060129 COR0025100
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
NAPAJANIE % @ PRIPOJENIA/OSTATNE
& é GVM5 i KAG50084 e
ﬂ‘ Priame skrutkovania konektor priame kdbel 5 m - zastréka M8
WVM5 ' KAW500B4 29
K uhlové vykyvné skrutkovania /’ konektor uhlové kabel 5 m - puzdro M8
= — KAW500S4
é @ PRIPOJENIA/OSTATNE // konektor uhlové kébel 5 m - zastrcka M8 @

KAG500B4 69

| E—
// Konektor priame kébel 5 m - puzdro M8 N

\o

www.zimmer-group.com » Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu



» Technické udaje
Objednavacie ¢. DVR4014

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1
Pneumaticky prenos energie [Pocet]*
Elektricky prenos energie

Max. intenzita pradu [A]

Max. napatie [V]

Max. zrychlenie [m/s2]

Pocet otacok max.

Pocet otdcok max. [°/s]

Otacanie +/- [mm]

Pohyb v rovine +/- [mm]

Trvaly to¢ivy moment [Nm]

Volny toc¢ivy moment [Nm]
Prevadzkovy tlak max. [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Hmotnostny moment zotrva¢nosti [kgecm?]
Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

TK 40
4
4-polovy
3

24

22

120

720
0,02
0,02

1,5

10
5..+80
0,7
IP40

0,39

*Moznost vakua

@ Upevnenie (na strane robota)
@ integrované vzduchoveé vedenie

Upevnenie na strane ndstroja
@ Zachytenie to¢ivého momentu
Prenos energie elektricky na strane robota
@ Prenos energie elektricky na strane nastroja
@ Moznost pripojenia utesfiovacieho vzduchu
@ meni¢ nastrojov

Adaptéry

DIN 7984

+0.02 @ 6H7

@ 45
wzs (]
V
@25

-Ring
e ?2.5x1

Privod vzduchu bez hadic (na
strane nastroja)

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com

Konstrukéna vel'kost DVR40 / Rozdelovac otacok / PrisluSenstvo robotov
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Konstrukéna vel'kost DVR50 / Rozdelovac otacok / PrisluSenstvo robotov
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ROZDELOVAC OTACOK

KONSTRUKCNA VELKOST DVR50

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Variabilna montazna poloha » Sily a momenty
Zobrazuije statické sily a momenty, ktoré
Zobrazuje maximalnu manipulacni hmotnost v zévislosti od zrychlenia a mozu pésobit’ na otoéné rozdelovade.
ramena paky. Nenahradza technicky ndvrh.
[kgl
25
20 ¢
15
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
» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY
4 [kus] 4 [kus]
g Skrutka s valcovou hlavou s vnitornym Sesthranom O O-Ring
& ’ C7984060129 COR0025100
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
NAPAJANIE % @ PRIPOJENIA/OSTATNE
& é GVM5 = KAG50084 e
ﬁ‘ Priame skrutkovania konektor priame kdbel 5 m - zastréka M8
WVM5 ' KAW500B4 29
- uhlové vykyvné skrutkovania /’ konektor uhlové kabel 5 m - puzdro M8
= — KAW500S4
é @ PRIPOJENIA/OSTATNE // konektor uhlové kébel 5 m - zastrcka M8 @

KAG500B4 °

| E—
// Konektor priame kébel 5 m - puzdro M8 N

o
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Objednavacie ¢.

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1
Pneumaticky prenos energie [Pocet]*
Elektricky prenos energie

Max. intenzita pradu [A]

Max. napatie [V]

Max. zrychlenie [m/s2]

Pocet otacok max.

Pocet otdcok max. [°/s]

Otacanie +/- [mm]

Pohyb v rovine +/- [mm]

Trvaly to¢ivy moment [Nm]

Volny toc¢ivy moment [Nm]
Prevadzkovy tlak max. [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Hmotnostny moment zotrva¢nosti [kgecm?]
Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

*Moznost vakua

» Technické udaje
DVR5014
TK 50

4
4-polovy
3

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

&«

DIN 7984

4x90

+0.02 @ 6H7

@ Upevnenie (na strane robota)
@ integrované vzduchoveé vedenie

Upevnenie na strane ndstroja
@ Zachytenie to¢ivého momentu
Prenos energie elektricky na strane robota
@ Prenos energie elektricky na strane nastroja
@ Moznost pripojenia utesfiovacieho vzduchu
@ meni¢ nastrojov

Adaptéry

Obsadenie PIN-ov

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

Privod vzduchu bez hadic (na
strane nastroja)

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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Konstrukéna vel'kost DVR63 / Rozdelovac otacok / PrisluSenstvo robotov
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ROZDELOVAC OTACOK

KONSTRUKCNA VELKOST DVR63

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

[kg]
80 |
70 |
60

20
10

50 ¢
40 2,6 m/s?
30 —e— 5 m/s?

» Variabilna montazna poloha » Sily a momenty

Zobrazuije statické sily a momenty, ktoré

Zobrazuje maximalnu manipulacni hmotnost v zévislosti od zrychlenia a mozu pésobit’ na otoéné rozdelovade.
ramena paky. Nenahradza technicky névrh.

—e— 10 m/s?

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

4 [kus]

a Skrutka s valcovou hlavou s vnitornym Sesthranom
& F C7984060129

0 Mr [Nm] 300
0 25 50 75 100 125 150 175 200 225 250 275300 [mm] My [Nm] 300
Fa [N] 1500

6 [kus]

O O-Ring
COR0030100

» ODPORUCANE PRiISLUSENSTVO

NAPAJANIE

P é GVM5
ﬁ‘ Priame skrutkovania

NAPAJANIE

WVM5
- uhlové vykyvné skrutkovania

www.zimmer-group.com » Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu



Objednavacie ¢.

» Technické udaje
DVR6316

4x90°

=

= =]
| <

6H7x8 @

63 4x M6

+0.02 @ 6H7 DIN 7984

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1 TK 63
Pneumaticky prenos energie [Pocet]* 6
Elektricky prenos energie 6-polovy
Max. intenzita pradu [A] 6
Max. napatie [V] 250
Max. zrychlenie [m/s2] 22
Pocet otacok max. 120
Pocdet otdcok max. [°/s] 720
Otacanie +/- [mm] 0,03
Pohyb v rovine +/- [mm] 0,03
Trvaly to¢ivy moment [Nm] 2
Volny toc¢ivy moment [Nm] 3
Prevadzkovy tlak max. [bar] 10
Prevadzkova teplota [°C] 5..+80
Hmotnostny moment zotrva¢nosti [kgecm?] 10,5
Druh krytia potem IEC 60529 P64
Hmotnost [kg] 1,3
*Moznost vakua
@ Upevnenie (na strane robota)
@ integrované vzduchoveé vedenie
Upevnenie na strane ndstroja
80h8 @ Zachytenie to¢ivého momentu

Prenos energie elektricky na strane robota
@ Prenos energie elektricky na strane nastroja
@ Moznost pripojenia utesfiovacieho vzduchu
@ meni¢ nastrojov

Adaptéry

1N/

O-Ring

07 @3x1

M3ﬁj

Privod vzduchu bez hadic (na
strane nastroja)

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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Konstrukéna vel'kost DVR80 / Rozdelovac otacok / PrisluSenstvo robotov
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ROZDELOVAC OTACOK
KONSTRUKCNA VELKOST DVR80

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

Skrutka s valcovou hlavou s vnitornym Sesthranom

» Variabilna montazna poloha

Zobrazuje maximalnu manipulacni hmotnost v zévislosti od zrychlenia a
ramena paky. Nenahradza technicky ndvrh.

[kgl
80 |
70 |
60
50 ¢
40 2,6 m/s?
30 —e— 5 m/s?
20 —e— 10 m/s?
10

0

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

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

6 [kus]

» Sily a momenty

Zobrazuije statické sily a momenty, ktoré
mozu posobit na otoéné rozdelovace.

Mr [Nm] 300
My [Nm] 300
Fa [N] 1500

O O-Ring
COR0030100

NAPAJANIE

Priame skrutkovania

» ODPORUCANE PRiISLUSENSTVO

NAPAJANIE

WVM5
- uhlové vykyvné skrutkovania

www.zimmer-group.com » Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu



» Technické udaje

Objednavacie ¢. DVR80I16

——6x M3 @
/6)( M8x10 @
8H7x8 @

6.3

40

+0.02 28H7

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1 TK 80
Pneumaticky prenos energie [Pocet]* 6
Elektricky prenos energie 6-polovy
Max. intenzita pradu [A] 6
Max. napatie [V] 250
Max. zrychlenie [m/s2] 22
Pocet otacok max. 120
Pocdet otdcok max. [°/s] 720
Otacanie +/- [mm] 0,03
Pohyb v rovine +/- [mm] 0,03
Trvaly to¢ivy moment [Nm] 2
Volny toc¢ivy moment [Nm] 3
Prevadzkovy tlak max. [bar] 10
Prevadzkova teplota [°C] 5..+80
Hmotnostny moment zotrva¢nosti [kgecm?] 27
Druh krytia potem IEC 60529 P64
Hmotnost [kg] 2
*Moznost vakua
@ Upevnenie (na strane robota)
% 100n8 @ integrované vzduchoveé vedenie
50 Upevnenie na strane ndstroja
=£0.02 8H7 @ Zachytenie to¢ivého momentu
@70 Prenos energie elektricky na strane robota

@ Prenos energie elektricky na strane nastroja
@ Moznost pripojenia utesfiovacieho vzduchu
@ meni¢ nastrojov

Adaptéry

1N/

O-Ring

07 @3x1

M3ﬁj

Privod vzduchu bez hadic (na
strane nastroja)

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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Konstrukéna vel’kost DVR100 / Rozdelovac otacok / PrisluSenstvo robotov
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ROZDELOVAC OTACOK

KONSTRUKCNA VELKOST DVR100

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

6 [kus]

a Skrutka s valcovou hlavou s vnitornym Sesthranom
& F €0912080169

» Variabilna montazna poloha > Sily a momenty
Zobrazuije statické sily a momenty, ktoré
Zobrazuje maximalnu manipulaé¢ni hmotnost v zavislosti od zrychlenia a mozZu pésobif na oto¢né rozdelovace.
ramena paky. Nenahradza technicky ndvrh.
[ka]
I
140
120 4
100
80 |
60 2,5 m/s?
—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

4 [kus]

O O-Ring
COR0070150

» ODPORUCANE PRiISLUSENSTVO

NAPAJANIE

P % GV1-8X8
ﬂ‘ Priame skrutkovania

NAPAJANIE

WV1-8X8
- uhlové vykyvné skrutkovania

www.zimmer-group.com » Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu



Objednavacie ¢.

» Technické udaje

@) sxcve f——@%

4.5

X_>E

ST xTOT@ 6

d 8888

12

U
82

é@@szi

(3) sxave L—M—J ©

D 8H7x8 @

DVR10014 DVR10018
Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1 TK 100 TK 100
Pneumaticky prenos energie [Pocet]* 4 8
Elektricky prenos energie 8-pdlovy 8-polovy
Max. intenzita pradu [A] 6 6
Max. napatie [V] 250 250
Max. zrychlenie [m/s2] 20 20
Pocet otacok max. 100 100
Podet otacok max. [°/s] 600 600
Otacanie +/- [mm] 0,04 0,04
Pohyb v rovine +/- [mm] 0,04 0,04
Trvaly to¢ivy moment [Nm] 2 4
Volny toc¢ivy moment [Nm] 4 6
Prevadzkovy tlak max. [bar] 10 10
Prevadzkova teplota [°C] 5..+80 5..+80
Hmotnostny moment zotrva¢nosti [kgecm?] 86 100
Druh krytia potem IEC 60529 IP64 P64
Hmotnost [kg] 3,8 4,5
*Moznost vakua
s @ Upevnenie (na strane robota)
o 1008H7 @ integrované vzduchoveé vedenie

@ Upevnenie na strane nastroja

@ Zachytenie to¢ivého momentu

Prenos energie elektricky na strane robota
@ Prenos energie elektricky na strane nastroja
@ Moznost pripojenia utesfiovacieho vzduchu
@ meni¢ nastrojov

Adaptéry

% ®

A

7
2 & s
(S <| [

=
O-Ri
12 gas

Privod vzduchu bez hadic (na
strane nastroja)

@ 4xG1/8"

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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ROZDELOVAC OTACOK

KONSTRUKCNA VELKOST DVR125

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

6 [kus]

a Skrutka s valcovou hlavou s vnitornym Sesthranom
& F C7984100209

» Variabilna montazna poloha > Sily a momenty
Zobrazuije statické sily a momenty, ktoré
Zobrazuje maximalnu manipulaé¢ni hmotnost v zavislosti od zrychlenia a mozZu pésobif na oto¢né rozdelovace.
ramena paky. Nenahradza technicky ndvrh.
[ka]
300 |
250
200
150
2,5 m/s?
100 —e— 5 m/s?
—e— 10 m/s?
50
0 Mr [Nm] 900
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 [mm] My [Nm] 900
Fa [N] 7000

4 [kus]

O O-Ring
COR0070150

» ODPORUCANE PRiISLUSENSTVO

NAPAJANIE

P % GV1-8X8
ﬂ‘ Priame skrutkovania

NAPAJANIE

WV1-8X8
- uhlové vykyvné skrutkovania

www.zimmer-group.com » Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu



Objednavacie ¢.

» Technické udaje

@ 8x G1/8"

45

@ MET—_ ‘

12

82

+0.02 10H7

N ECY

6x M10 @

DIN 7984

@ 1or7x12 (1)

DVR12514 DVR125I18
Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1 TK 125 TK 125
Pneumaticky prenos energie [Pocet]* 4 8
Elektricky prenos energie 12-pdlovy 12-pdlovy
Max. intenzita pradu [A] 6 6
Max. napatie [V] 250 250
Max. zrychlenie [m/s2] 20 20
Pocet otacok max. 100 100
Podet otacok max. [°/s] 600 600
Otacanie +/- [mm] 0,05 0,05
Pohyb v rovine +/- [mm] 0,05 0,05
Trvaly to¢ivy moment [Nm] 4 5
Volny toc¢ivy moment [Nm] 5 6
Prevadzkovy tlak max. [bar] 10 10
Prevadzkova teplota [°C] 5..+80 5..+80
Hmotnostny moment zotrva¢nosti [kgecm?] 220 225
Druh krytia potem IEC 60529 IP64 P64
Hmotnost [kg] 59 71
*Moznost vakua
& 160n3 @ Upevnenie (na strane robota)
— 12510H7 @ integrované vzduchoveé vedenie

@ Upevnenie na strane nastroja

@ Zachytenie to¢ivého momentu

Prenos energie elektricky na strane robota
@ Prenos energie elektricky na strane nastroja
@ Moznost pripojenia utesfiovacieho vzduchu
@ meni¢ nastrojov

Adaptéry

S S S N N N N S S

XL s e e o Tt ettt

%LL

13 s s

XN Y,

Obsadenie PIN-ov

f{( ®
N “"
2 )
s N
2
-Ring
1.2 @7x1.5

Privod vzduchu bez hadic (na
strane nastroja)

12

@ 4xG1/8"

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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ROZDELOVAC OTACOK

KONSTRUKCNA VELKOST DVR160

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

6 [kus]

a Skrutka s valcovou hlavou s vnitornym Sesthranom
& F C7984100209

» Variabilna montazna poloha > Sily a momenty
Zobrazuije statické sily a momenty, ktoré
Zobrazuje maximalnu manipulaé¢ni hmotnost v zavislosti od zrychlenia a mozZu pésobif na oto¢né rozdelovace.
ramena paky. Nenahradza technicky ndvrh.
[ka]
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

4 [kus]

O O-Ring
COR0070150

» ODPORUCANE PRiISLUSENSTVO

NAPAJANIE

P % GV1-8X8
Q‘ Priame skrutkovania

NAPAJANIE

WV1-8X8
- uhlové vykyvné skrutkovania
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Objednavacie ¢.

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1
Pneumaticky prenos energie [Pocet]*
Elektricky prenos energie

Max. intenzita pradu [A]

Max. napatie [V]

Max. zrychlenie [m/s2]

Pocet otacok max.

Pocet otdcok max. [°/s]

Otacanie +/- [mm]

Pohyb v rovine +/- [mm]

Trvaly to¢ivy moment [Nm]

Volny toc¢ivy moment [Nm]
Prevadzkovy tlak max. [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Hmotnostny moment zotrva¢nosti [kgecm?]
Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

*Moznost vakua

» Technické udaje

DVR16014
TK 160

4
12-pdlovy
6

250

20

100

600

0,05

0,05

10
5..+80
480
IP64
9,1

DVR160I18
TK 160

8
12-pdlovy
6

250

20

100

600

0,05

0,05

5

6

10
5..+80
580

P64

11

@ 200h8

160

+0.02 10H7

135

3x24°

@ Upevnenie (na strane robota)
@ integrované vzduchoveé vedenie

Upevnenie na strane ndstroja
@ Zachytenie to¢ivého momentu
Prenos energie elektricky na strane robota
@ Prenos energie elektricky na strane nastroja
@ Moznost pripojenia utesfiovacieho vzduchu
@ meni¢ nastrojov

300

®
@ BxG1/8" @ 100H7 O)

+0.02 10H7

6x M10 @

DIN 7984

B 1oHx12(1)

Adaptéry
O O S S N N Y
AT I PO PR PO PR PO PO P PO P R S SR P I
XN RN Y YT, uu%‘u*u*u
Obsadenie PIN-ov
wn
2 )
S <
=
-Ring
1.2 @7x1.5
Privod vzduchu bez hadic (na
strane nastroja)
@ =ove 3
E ®: © ® & | |,
g ® ®: [&: ®: E
®4xG1/8“

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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Séria DVR1000 / Rozdelovac otacok / Prislusenstvo robotov

98

ROZDELOVAC OTACOK
SERIA DVR1000

» VYHODY VYROBKU

P> Otocny rozdelovac s priemyselnym ethernetom

Integrovany zberny krdzok Vam umoznuje ako prvému
prenasat vo Vasom stroji procesne bezpeény progresivny

priemyselny ethernet
» 8-nasobny integrovany privod vzduchu

Znizte opotrebovanie na minimum a eliminujte nedefino-
vany rusivé obrysy Vasho zvazku hadic, aby ste efektiv-
nejsie vyuzili konstrukény priestor Vasho stroja

» 2-nasobne podopreté

Integrované valivé loZiska sa staraju o vysoku tuhost a
umoznuju Vam prevadzkovanie Vasho robota pri najvys-
Sej dynamike a tym aj zvySenie Vasej doby taktu

» VHODNY VYROBOK PRE VASU APLIKACIU

> NasSe vyrobky miluju vyzvy!
Extrémne podmienky, na kazdom mieste na svete - nase komponenty a systéemy
osvedcCené v praxi vam umoznuju neobmedzené moznosti.
Najdite vhodny vyrobok pre svoje $pecialne pouzitie:
Www.zimmer-group.com
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» SCHEMA ZAPOJENIA

DVR1125PB DVR1125PN

T

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

GNYE

SHIELD

BK

WH
SHIELD
WHOG
0G
WHGN
GN

o)

O

unotcupied

@

=S
0—@*—0
(2o
—{E)=o
%@.o
®
S 1
—{5)=o
pacel
L (-
S,

|

GNYE
| 1
2
T 152
3
\ 152
| L
52
S
>7<‘
|
SHIELD
| BK
‘ Profibus
| WH
‘ Prafibus ~
|
|
Ethernet
Ethernet -
Ethernet
GN
Efhernet

0G
WHGN

||
T
3] ]
|
I
|

T T
|

» TECHNICKE UDAJE

Pripojna priruba podla EN ISO 9409-1 Pneumaticky prenos energie Elektricky prenos energie
[Pocet]

DVR1125 TK 125 8 4-polovy + PE

Konstrukéna
vel'kost

» BLIZSIE INFORMACIE SU K DISPOZICIl ONLINE

Vsetky informécie jednym kliknutim: www.zimmer-group.com. Pomocou objednavacieho ¢isla zelaného pro-
duktu ndjdite Udaje, nakresy a 3D modely k vasej konstrukenej velkosti. Rychlo, prehladne a vzdy aktualne.

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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Konstrukéna vel'kost DVR1125 / Rozdelovac otacok / PrisluSenstvo robotov

ROZDELOVAC OTACOK
KONSTRUKCNA VELKOST DVR1125

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

P Variabilna montazna poloha > Sily a momenty
Zobrazuije statické sily a momenty, ktoré
Zobrazuje maximalnu manipulaé¢ni hmotnost v zavislosti od zrychlenia a mozZu pésobif na oto¢né rozdelovace.
ramena paky. Nenahradza technicky ndvrh.
[ka]

300
250
200
150 |

2,5 m/s?
100 —e— 5 m/s?

—e— 10 m/s?

50

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

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

6 [kus] 8 [kus]

a Skrutka s valcovou hlavou s vnutornym sSesthranom O O-Ring
& ’ C7984100209 COR0070150

1 [kus]

O Krizok O 145x2,5
COR1450250
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
NAPAJANIE = NAPAJANIE
g S

& é GV1-8X8 WV1-8X8
e Priame skrutkovania I~ uhlové vykyvné skrutkovania

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO DVR1125PB

PRIPOJENIA/OSTATNE PRIPOJENIA/OSTATNE
E gilzbﬂlz‘:t?t;?;amy - zdierka M17 n gﬁl&bﬂ;zs&:f;amy - konektor M17

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO DVR1125PN

PRIPOJENIA/OSTATNE PRIPOJENIA/OSTATNE

3 2
) CSTE01156 @ RSTVLM17G07B-B
A\ / Konektor priamy - konektor M12 | Okruhly konektor priamy - zdierka M17
4 1

3 2

CSTE01157 @ RSTVLM17G07S-B

Konektor uhlovy - konektor M12 | Okruhly konektor priamy - konektor M17
4 1
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Objednavacie ¢.

Pripojna priruba podla EN ISO 9409-1
Pneumaticky prenos energie [Pocet]
Prietok kazdého jedného prenasaca [I/min]
Zbernicovy protokol

Prenosovy vykon udajov [Mbit/s]
Pripojenie zbernice 53

Pripojenie fieldbus 54

Elektricky prenos energie

Pripojenie napajania 19

Pripojenie napdjania 20

Max. intenzita pradu [A]

Max. napatie [V]

Max. zrychlenie [m/s?]

Pocet otacok max.

Pocet otdcok max. [°/s]

Otacanie +/- [mm]

Pohyb v rovine +/- [mm]

Trvaly to¢ivy moment [Nm]

Volny tocivy moment [Nm]
Prevadzkovy tlak max. [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Hmotnostny moment zotrva¢nosti [kgcm?]
Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
DVR1125PB

TK 125

8

290

Profibus

12

Kolik, M12, 5-pinovy, kod B
Zasuvka, M12, 5-pinova, kéd B
4-polovy + PE

Kolik, M17, 7-pinovy
Zasuvka, M17, 7-pinova
9

250

20

100

600

0,05

0,05

4

5

10

5..+80

370

P64

8,5

DVR1125PN

TK 125

8

290

Priemyselny ethernet
100

Zéasuvka, M12, 4-kolikovd, D-kéd
Zasuvka, M12, 4-kolikova, D-kod
4-pdlovy + PE

Kolik, M17, 7-pinovy
Zasuvka, M17, 7-pinova
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 @

@ Upevnenie (na strane robota)
integrované vzduchové vedenie
Upevnenie na strane nastroja
Zachytenie to¢ivého momentu
@ Prenos energie elektricky na strane robota
Prenos energie elektricky na strane nastroja
@ Montazny otvor
meni¢ nastrojov
Adaptéry
@ Prevadzkova zbfonica na strane robota
@ Prevadzkova zbernica na strane nastroja

N/ 1

O-Ring
1.2 @7x1.5

210
2
14

@5

Privod vzduchu bez hadic (na
strane nastroja)

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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VYROVNAVANIE OSI
PREHLAD RADOV

VYROVNAVANIE OSi A

. Séria FGR 104
. Séria XYR1000 110

. Séria ZR1000 128

. Séria ARP 146

Prehlad radov / Vyrovnavanie osi H

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com 103



Séria FGR / Vyrovnavanie osi / pneumatické / PrisluSenstvo robotov H

VYROVNAVANIE OSI
SERIA FGR

» VYHODY VYROBKU

» Lahky spajaci proces

[lahky chod vam umozni vykonavat aj tie najjemnejsie
spajacie procesy vo velmi kratkom Case

» Jednocinny pneumaticky valec

Pre jednoduché ovladanie a mensi pocet potrebnych
hadic

» Stredové a vystredné zafixovanie

Pre optimalny priebeh procesu mdzete (v zavislosti od
poziadavky) polohu vyrovnavaca upnut alebo centralne
zamknut

» VHODNY VYROBOK PRE VASU APLIKACIU

» Nase vyrobky miluju vyzvy!
Extrémne podmienky, na kazdom mieste na svete - nase komponenty a systéemy
osvedcCené v praxi vam umoznuju neobmedzené moznosti.
Najdite vhodny vyrobok pre svoje $pecialne pouzitie:
www.zimmer-group.com
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» PREHLAD VYHOD

» TECHNICKE UDAJE

Privod energie
- centrovanie

Robustné, l'ahké teleso
- hlinikova zliatina s tvrdym povliakom

priruba robota
- rozstupova kruznica podla EN ISO 9409-1

@ pohon excentrickym zovretim
- jednoginny pneumaticky valec s trecim kotu¢om

pohon centrovanim
- tri jednocinné pneumaticke valce s kuzelovym piestom s rozstupom
120°

@ privod energie
- excentrické zovretie

Prenos sily

- priamo a s malymi stratami pomocou kuZzela /trecieho kotuca

vyrovnavanie

- bezsilové vyrovnavanie nepresnosti polohy
- zdvih az do +/- 4 mm vyrovndvacieho zdvihu

Pripojna priruba podla EN ISO 9409-1

Konstrukéna
vel'kost

FGR1040 TK 40
FGR1050 TK 50

Pridrziavacia sila centrovana Pridrziavacia sila decentrovana
[N] [N]
120 50
250 140

» BLIZSIE INFORMACIE SU K DISPOZiCIl ONLINE

Vsetky informécie jednym kliknutim: www.zimmer-group.com. Pomocou objednavacieho ¢isla zelaného pro-
duktu ndjdite Udaje, nakresy a 3D modely k vasej konstrukenej velkosti. Rychlo, prehladne a vzdy aktualne.

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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/ pneumatické / PrisluSenstvo robotov H

avanie osi

Ikost FGR1040 / Vyrovna

¢nave

Konstruk

VYROVNAVANIE OSI

KONSTRUKCNA VELKOST FGR1040

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridr-
Ziavacou silou

Zobrazuje maximalnu manipulaéni hmotnost v zavislosti od zrychlenia

X
lkal aramena paky

©

O - W r OO N ®

L
2,6 m/s?
—e— 5m/s?

—e— 10 m/s?

o

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

» Sily a momenty » Horizontalna montaz s centrovanou
pridrziavacou silou
Zobrazuje statické sily a momenty

Zobrazuje maximalnu manipulacnt hmotnost v zavislosti od zrychlenia

aramena paky
I 1)

[ka]
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

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

Ao

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

4 [kus]
Skrutka s valcovou hlavou s vnitornym Sesthranom
C7984060129

NAPAJANIE

)2

GV1-8X8
Priame skrutkovania

&

P> Vertikalna montaz s decentrovanou

pridrziavacou silou

Zobrazuje maximalnu manipula¢ni hmotnost v zavislosti od zrychlenia
aramena paky

[kg]

L 2,5 m/s?
'\I —— 5m/s?
¢————————o——o- —e— 10 m/s?

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

oc=- N w s o~ ®od

Horizontalna montaz s decentrovanou
pridrZiavacou silou

Zobrazuje maximalnu manipulacnt hmotnost v zavislosti od zrychlenia

aramena paky
r-
14
2,5 m/s?
—— 5m/s?
05

—— 10 m/s?

[ka]
2

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

NAPAJANIE

WV1-8X8
uhlové vykyvné skrutkovania
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» Technické udaje
Objednavacie ¢. FGR1040

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1
Odchylka horizontalna +/- [mm]

Max. uhol natoc¢enia [°]

PridrZiavacia sila centrovana [N]
Pridrziavacia sila decentrovana [N]
Prevadzkovy tlak [bar]

Menovity prevadzkovy tlak [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Hmotnost [kg]

TK 40
2

12

120

50
4.8

6
5..+80
0,84

6x M6x6
DIN914 @

51.5

4O

3.5
F
83}
I
N

+0.02 QBH7

DIN7984

@ Upevnenie (na strane robota)
Napéajanie
Upevnenie na strane néstroja

@ Vyrovnanie polohy

platria adaptéra

@ Upevnenie platiia adaptéra

@ Pripojka vzduchu (excentrické zovretie)

Pripojka vzduchu (vystredenie)

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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/ pneumatické / PrisluSenstvo robotov H

avanie osi

Ikost FGR1050 / Vyrovna

¢nave

Konstruk

VYROVNAVANIE OSI

KONSTRUKCNA VELKOST FGR1050

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

Ziavacou silou

» Vertikalna montaz s centrovanou pridr-

Zobrazuje maximalnu manipulaéni hmotnost v zavislosti od zrychlenia

P> Vertikalna montaz s decentrovanou

pridrziavacou silou

Zobrazuje maximalnu manipulaéni hmotnost v zavislosti od zrychlenia

X
lkal aramena paky

» Sily a momenty

Zobrazuje statické sily a momenty

lkal aramena paky
14 |
" =
10
8 L
6 2,5m/s?
——5m/s?
4
—e— 10 m/s?
2
0
0 25 50 75 100 125 150 175 200 225 250 [mm]

L
2,5 m/s?
—e— 5m/s?
—e— 10 m/s?

:N

0 25 50

75 100 125 150 175 200 225 250 [mm]

Horizontalna montaz s centrovanou
pridrziavacou silou

Zobrazuje maximalnu manipulacnt hmotnost v zavislosti od zrychlenia

lkal aramena paky
5
B -
4
34
My > 2,5 m/s?
N Y, —— 5m/s?
1 —e— 10 m/s?
0
0 25 50 75 100 125 150 175 200 225 250 [mm]
Mr [Nm] 6
My [Nm] 13
Fa[N] 1000

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

Ao

4 [kus]
Skrutka s valcovou hlavou s vnitornym Sesthranom
C0912060149

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

)2

NAPAJANIE

GV1-8X8
Priame skrutkovania

&

» Horizontalna montaz s decentrovanou
pridrZiavacou silou

Zobrazuje maximalnu manipulacnt hmotnost v zavislosti od zrychlenia

K
lkal aramena paky
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]

NAPAJANIE

WV1-8X8
uhlové vykyvné skrutkovania
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» Technické udaje
Objednavacie ¢. FGR1050

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1 TK 50
Odchylka horizontalna +/- [mm] 4

Max. uhol natoc¢enia [°] 9
PridrZiavacia sila centrovana [N] 250
Pridrziavacia sila decentrovana [N] 140
Prevadzkovy tlak [bar] 4..8
Menovity prevadzkovy tlak [bar] 6
Prevadzkova teplota [°C] 5..+80
Hmotnost [kg] 1,8

4x90°

6x M6x6
DIN914

12

.

68

—G1/8" @

12

4x90°

BH7x12 @

4x M6
DIN912

+0.02 @ 6H7

@ Upevnenie (na strane robota)
Napéajanie
Upevnenie na strane néstroja

@ Vyrovnanie polohy

platria adaptéra

@ Upevnenie platiia adaptéra

@ Pripojka vzduchu (excentrické zovretie)

Pripojka vzduchu (vystredenie)

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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Séria XYR1000 / Vyrovnavanie osi / pneumatické / PrisluSenstvo robotov H

VYROVNAVANIE OSI
SERIA XYR1000

» VYHODY VYROBKU

» Nastavitel'na vyrovnavacia sila a zdvih
Pomocou nastavovacich skrutiek mézete vlastnosti
vyrovnavaca prispdsobit na dany pripad pouzitia vo velmi
kratkom Case

» Plocha konstrukcia

Tato konstrukcia zniZzuje momentoveé zatazenie pre vas
robot na minimum a umoznuje pouzitie mensich, menej
nakladnych konstrukénych velkosti

> Stredové a vystredné zafixovanie

V zavislosti od poziadavky mdzete polohu vyrovnavaca
upnut alebo centralne zamknut. Pomocka pre optimalne
procesy

» VHODNY VYROBOK PRE VASU APLIKACIU

> NasSe vyrobky miluju vyzvy!
Extrémne podmienky, na kazdom mieste na svete - nase komponenty a systéemy
osvedcCené v praxi vam umoznuju neobmedzené moznosti.
Najdite vhodny vyrobok pre svoje $pecialne pouzitie:
Www.zimmer-group.com
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» PREHLAD VYHOD

» TECHNICKE UDAJE

registracia polohy piesta
- pomocou senzorov magnetického pola
- k dispozicii ako prislusenstvo
Robustné, lahké teleso
- hlinikova zliatina s tvrdym povliakom
- rozstupova kruznica podla EN ISO 9409-1
- najmensia konstrukéna vyska
vyrovnavacia sila
- regulovatelna pomocou nastavovacej skrutky
@ vyrovnavaci zdvih
- plynule nastavitelny (od konstrukcnej velkosti 1063)

blokovaci piest
- centricky pomocou kuzela piesta

@ mimostredové zovretie
- pomocou pneumatického piesta upnutim trecou silou

linearne vedenie
- pre zachytenie vysokych sil a momentov

vyrovnavacie platne
- pre vyrovnavanie chyb polohy v smere XY

velkost
XYR1040
XYR1050
XYR1063
XYR1080
XYR1100
XYR1125
XYR1160
XYR1200

» BLIZSIE INFORMACIE SU K DISPOZiCIl ONLINE

Pripojna priruba podla EN
1SO 9409-1

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

PridrZiavacia sila

Zdvih X/Y-troven +/- Pridrziavacia sila centrovana TR

[mm] [N] [N]
3 150 30
35 250 50

45 400 125

55 600 250

6.0 900 450

8.0 1500 600

10,0 2000 1000

12,5 3000 1250

Vsetky informécie jednym kliknutim: www.zimmer-group.com. Pomocou objednavacieho ¢isla zelaného pro-
duktu ndjdite Udaje, nakresy a 3D modely k vasej konstrukenej velkosti. Rychlo, prehladne a vzdy aktualne.

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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/ pneumatické / PrisluSenstvo robotov H

avanie osi

I'kost XYR1040 / Vyrovn

¢na ve

Konstruk

VYROVNAVANIE OSI

KONSTRUKCNA VELKOST XYR1040

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridr- >
ziavacou silou
Zobrazuje maximalnu manipulacni hmotnost ako funkciu zrychlenia a

ramena péky s centrickou zostavou pod vyrobkom. Nenahradza

1K1t chnicky navrh.

e, =
2,6 m/s?

—— 5 m/s?

—e— 10 m/s?

[ N )

0 50 100 150 200 250 [mm]

» Sily a momenty » Horizontalna montaz s centrovanou >
pridrziavacou silou
Zobrazuje staticke sily a momenty Zobrazuje maximalnu manipulagnt hmotnost ako funkoiu zrychlenia a

ramena paky s centrickou zostavou pod vyrobkom. Nenahradza
technicky navrh.

B -
5

[ka]
6

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

Mr [Nm] 10

My [Nm] 10

Fa [N] 250

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

4 [kus]

a Skrutka s valcovou hlavou s vnitornym Sesthranom
& F C7984060149

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

SENZOR

e

_

Vertikalna montaz s decentrovanou
pridrziavacou silou

Zobrazuje maximalnu manipulacnt hmotnost ako funkciu zrychlenia a
ramena paky s centrickou zostavou pod vyrobkom. Nenahradza

K91 {echnicky navrh.
6
5 -
4
u
3
2,5 m/s?

2 5 m/s?

—e— 10 m/s?
1
0

0 50 100 150 200 250 [mm]

Horizontalna montaz s decentrovanou
pridrziavacou silou
Zobrazuje maximalnu manipulacnu hmotnost ako funkciu zrychlenia a

[kg) famena pky s centrickou zostavou pod vjrobkom. Nenahrédza
9 technicky navrh.

12
| |
1

08
0,6
2,5 m/s?
04 —— 5m/s?
—— 10 m/s?
0,2
0
0 50 100 150 200 250 [mm]

& é GVM5 ZUB109817
@‘ Priame skrutkovania - Registracia polohy piesta

WVM5
K uhlové vykyvné skrutkovania
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» Technické udaje
Objednavacie ¢. XYR1040-B

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1
Zdvih X/Y-Uroven +/- [mm]

PridrZiavacia sila centrovana [N]
Pridrziavacia sila decentrovana [N]
Opakovacia presnost +/- [mm]
Prevadzkovy tlak [bar]

Menovity prevadzkovy tlak [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Objem valca na cyklus centrovana [cm?]
Objem valca na cyklus decentrovana [cm?]
Hmotnostny moment zotrvaénosti [kgcm?]
Hmotnost [kg]

TK 40
3

150

30
0,02
1..8

6

.. +80

O W w o »m

o

@ 6H7X6 @

O

4><M6xwo@

[

45

~

74
65

o> f

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

@ Upevnenie (na strane robota)
@ Napéajanie
@ Dopytovanie polohy piesta
Upevnenie na strane nastroja
@ Nastavovacia skrutka brzdiacej sucasti (XYR)
Upevnenie drziaka dopytovania
Zdvih X
@D zavin Y

@ Blokovaci piest zablokovany - excentrické
zovretie - deaktivované

Blokovaci piest odblokovany - excentrické
zovretie - aktivované

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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/ pneumatické / PrisluSenstvo robotov H

avanie osi

I'kost XYR1050 / Vyrovn

¢na ve

Konstruk

VYROVNAVANIE OSI

KONSTRUKCNA VELKOST XYR1050

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridr- >
ziavacou silou
Zobrazuje maximalnu manipulacni hmotnost ako funkciu zrychlenia a
kgl ramena péky s centrickou zostavou pod vyrobkom. Nenahradza
9 technicky navrh.
18
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]
» Sily a momenty » Horizontalna montaz s centrovanou >

pridrziavacou silou
Zobrazuje statické sily a momenty

Zobrazuje maximalnu manipula¢ni hmotnost ako funkciu zrychlenia a
ramena paky s centrickou zostavou pod vyrobkom. Nenahradza

Vertikalna montaz s decentrovanou
pridrziavacou silou

Zobrazuje maximalnu manipulacnt hmotnost ako funkciu zrychlenia a
ramena paky s centrickou zostavou pod vyrobkom. Nenahradza

1K1 technicky navih.
9
; -
7
6
s u
4 25mys?
3 5 m/s?
2 —e— 10 m/s?
1
0
0 50 100 150 200 250 300 [mm]

Horizontalna montaz s decentrovanou
pridrziavacou silou

Zobrazuje maximalnu manipulaéni hmotnost ako funkciu zrychlenia a

[kzl pamene paky s [: 98] ;:;]i:\caksanzyv fh?emnckou zostavou pod vyrobkom. Nenahradza
8 u 16 ' L
7 I 1,4
6 12
5 1
4 2,5 m/s? 08 2,5 m/s?
3 —— 5 m/s? 06 —— 5 m/s?
2 —— 10 m/s? 04 —— 10 m/s?
1 0,2
0 0
0 50 100 150 200 250 300 [mm] 0 50 100 150 200 250 300 [mm]
Mr [Nm] 20
My [Nm] 20
Fa [N] 500
» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY
4 [kus]
a Skrutka s valcovou hlavou s vnitornym Sesthranom
& F C7984060149
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
a
‘1| SENZOR
o
GVM5 ZUB109835

Priame skrutkovania

=

_

Registracia polohy piesta

WVM5
uhlové vykyvné skrutkovania
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Objednavacie ¢.

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1
Zdvih X/Y-Uroven +/- [mm]

PridrZiavacia sila centrovana [N]
PridrZiavacia sila decentrovana [N]
Opakovacia presnost +/- [mm]
Prevadzkovy tlak [bar]

Menovity prevadzkovy tlak [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Objem valca na cyklus centrovana [cm?]
Objem valca na cyklus decentrovana [cm?]
Hmotnostny moment zotrvaénosti [kgcm?]
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
XYR1050-B

TK 50

815

250

50

0,02

1.8

5..+80

6,2
0,66

@ @31.5 H7x5

P 6 H7X6

4xM6x10

00

@ 2xM5 R

O ! o] iyt
o o i p I ®\:‘? g

[
27.1

BRE

=

-

84
75
|
~ ‘\?‘
@ o
|

#

J

N D6 H7X6 @

50
+0.02 @ 6H7

75

84

7.5

4xM6
DIN 7984

@ Upevnenie (na strane robota)
Napéajanie
@ Dopytovanie polohy piesta
@ Upevnenie na strane nastroja
@ Nastavovacia skrutka brzdiacej sucasti (XYR)
Upevnenie drziaka dopytovania
Zdvih X
@D zavin Y

@ Blokovaci piest zablokovany - excentrické
zovretie - deaktivované

Blokovaci piest odblokovany - excentrické
zovretie - aktivované

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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/ pneumatické / PrisluSenstvo robotov H

avanie osi

I'kost XYR1063 / Vyrovn

¢na ve

Konstruk

VYROVNAVANIE OSI

KONSTRUKCNA VELKOST XYR1063

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridr-
ziavacou silou
Zobrazuje maximalnu manipulacni hmotnost ako funkciu zrychlenia a

ramena péky s centrickou zostavou pod vyrobkom. Nenahradza

11 e chnicky navrh,
35

& =
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 a momenty » Horizontalna montaz s centrovanou
pridrziavacou silou
Zobrazuje statické sily a momenty Zobrazuje maximéinu manipulaéni hmotnost ako funkoiu zryohlenia a
kgl ramena pék}/ s centrickou zostavou pod vyrobkom. Nenahradza
technicky névrh.
18
16 I | |
14
12
10
8 2,5 m/s?
6 —e— 5 m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0

0 50 100 150 200 250 300 350 [mm]

Mr [Nm] 60
My [Nm] 60
Fa [N] 750

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

3 [kus]
Zvierkovnica a
-'iﬂ KB8K & F

P> Vertikalna montaz s decentrovanou
pridrziavacou silou

Zobrazuje maximalnu manipulacnt hmotnost ako funkciu zrychlenia a
ramena paky s centrickou zostavou pod vyrobkom. Nenahradza

191 {chnicky navrh.
30
25 -
20
u
15
2,5 m/s?
10 5 m/s?
—— 10 m/s?
s /s
0
0 100 200 300 400 mm)

» Horizontalna montaz s decentrovanou
pridrziavacou silou
Zobrazuje maximalnu manipulacnu hmotnost ako funkciu zrychlenia a

| ramena paky s centrickou zostavou pod vrobkom. Nenaradza
technicky navrh.

6
| |
5

(k]

4 ———————————
3 e o o o o o o o o
2,5 m/s?
2 —o 5 m/s?
; —— 10 m/s?
0
0 100 200 300 400 [mm]
4 [kus]

Skrutka s valcovou hlavou s vnutornym Sesthranom
C7984060149

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

p4
Z%
™
(.
>
Z
m
e =

GVMSs e
Priame skrutkovania R

SENZOR

NJ8-E2
induktivny snimac pribliZzenia - kdbel 5 m

WVM5
uhlové vykyvné skrutkovania

NJ8-E2S °
induktivny snimac priblizenia - zastr¢ka M8

T —

ZUB109833
Registracia polohy piesta

KHA1000-8
Zverny drziak

116  www.zimmer-group.com » Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu



Objednavacie ¢.

» Technické udaje

XYR1063-B
Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1 TK 63
Zdvih X/Y-Uroven +/- [mm] 4,5
Pridrziavacia sila centrovana [N] 400
Pridrziavacia sila decentrovana [N] 125
Opakovacia presnost +/- [mm] 0,02
Prevadzkovy tlak [bar] 1..8
Menovity prevadzkovy tlak [bar] 6
Prevadzkova teplota [°C] 5..+80
Objem valca na cyklus centrovana [cm?] 16
Objem valca na cyklus decentrovana [cm?] 9
Hmotnostny moment zotrva¢nosti [kgcm?] 32,8
Hmotnost [kg] 1,7
@ Ga0tme @ UpeYheﬁie (na strane robota)
@6 HTx6 @ Napdjanie .
@ Dopytovanie polohy piesta
‘(‘9\/ HMBx18 @ D Upevnenie na strane néstroja
8 (36) Nastavovacia skrutka zdvihu (XYR)
r %@F b @ Nastavovacia skrutka brzdiacej sucasti (XYR)
\)a ~ e Upevnenie drziaka dopytovania
‘ Zavih X
@D zdvih Y
io.(gfgew Zavih piesta o .
@ Dopytovanie excentrického zovretia
oxM5 15 Dopytovanie blokovacieho piesta

2108

|

3xM3x5

.90
. .
I

=

| o
o =@
o 18

SR

il
5

4.5

[N
s‘e
A
I

NOS

.5

(s2)

21

4.8

@ @40h7x3

=

i
g B
o g ')E@E\I
- | I ]
g = F
L T
P63
+0.02 @ 6H7
1
1

— ¢6H7x6®

7.5

it

05
119
27
|

4xM6 O
DIN 7984

®
o

144 |

@ Blokovaci piest zablokovany - excentricke
zovretie - deaktivované

Blokovaci piest odblokovany - excentrické
zovretie - aktivované

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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/ pneumatické / PrisluSenstvo robotov H

avanie osi

I'kost XYR1080 / Vyrovna

¢na ve

Konstruk

VYROVNAVANIE OSI
KONSTRUKCNA VELKOST XYR1080

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Sily a momenty

Zobrazuje statické sily a momenty

Mr [Nm] 100
My [Nm] 100
Fa [N] 1500

» Vertikalna montaz s centrovanou pridr-
Ziavacou silou

Zobrazuje maximalnu manipulacni hmotnost ako funkciu zrychlenia a
ramena péky s centrickou zostavou pod vyrobkom. Nenahradza

191 {echnicky navrh.
70
@ =
50
40 L
30 2m/s2
2 ——35m/s?
—— 75 m/s2

10

0

0 100 200 300 400 500 (mm]

» Horizontalna montaz s centrovanou
pridrziavacou silou

Zobrazuje maximalnu manipula¢ni hmotnost ako funkciu zrychlenia a
ramena paky s centrickou zostavou pod vyrobkom. Nenahradza

K01 technicky navrh.
30
2 R -
20
15
2m/s?
10 35y
—75m/s
5
0
0 100 200 300 400 500 [mm]

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

3 [kus]
Zvierkovnica
KB8K

n.

1>

P> Vertikalna montaz s decentrovanou
pridrziavacou silou

Zobrazuje maximalnu manipulacnt hmotnost ako funkciu zrychlenia a
ramena paky s centrickou zostavou pod vyrobkom. Nenahradza

191 {echnicky navrh.
70
@ -
50
40 L
30 2m/s2
2 ——35m/s?
—— 7,5 m/s?

10

0

0 100 200 300 400 500 [mm

» Horizontalna montaz s decentrovanou
pridrziavacou silou
Zobrazuje maximalnu manipulacnu hmotnost ako funkciu zrychlenia a

[kg) famena pky s centrickou zostavou pod vjrobkom. Nenahradza
9 technicky navrh.

12
| |
10

8
6
2m/s?
4 —— 3,5 m/s?
—— 75 m/s?
5 /
0
0 100 200 300 400 500 [mm]
6 [kus]

Skrutka s valcovou hlavou s vnutornym Sesthranom
C7984080229

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

GV1-8X8
Priame skrutkovania

Qe -

SENZOR

NJ8-E2
induktivny snimac pribliZzenia - kdbel 5 m

WV1-8X8
uhlové vykyvné skrutkovania

NJ8-E2S °
induktivny snimac priblizenia - zastr¢ka M8

KHA1000-8
Zverny drziak

ZUB109831
Registracia polohy piesta
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Objednavacie ¢.

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1
Zdvih X/Y-Uroven +/- [mm]

PridrZiavacia sila centrovana [N]
Pridrziavacia sila decentrovana [N]
Opakovacia presnost +/- [mm]
Prevadzkovy tlak [bar]

Menovity prevadzkovy tlak [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Objem valca na cyklus centrovana [cm?]
Objem valca na cyklus decentrovana [cm?]
Hmotnostny moment zotrvaénosti [kgcm?]
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
XYR1080-B

TK 80

5Y5

600

250

0,02

5..+80

@ 50 H7x6

D8 HTX8 @

6xM8x14 @

AR

\ /

B, &

[1m1] ‘ [1m1]

+0.02 @ 8H7

@2xe1/8” 17
65 @ @ @wo 1 1 10@ 35
5 (| K ML M il
o ) | @] S \‘iﬂj o ||M :“@
1 lres e A §j CHRCIONS
® 5 SERE

144
130
ol jami|
—o- .
Ve
@
L))
|
AP
D J
IO [T

N @8 H7x8®

6xM8
DIN 7984

@ Upevnenie (na strane robota)

@ Napéajanie

@ Dopytovanie polohy piesta
Upevnenie na strane nastroja
Nastavovacia skrutka zdvihu (XYR)

@ Nastavovacia skrutka brzdiacej sucasti (XYR)

Upevnenie drziaka dopytovania

Zdvih X

@D zdvih Y

Zavih piesta

@ Dopytovanie excentrického zovretia
Dopytovanie blokovacieho piesta

@ Blokovaci piest zablokovany - excentricke
zovretie — deaktivované

Blokovaci piest odblokovany - excentrické
zovretie - aktivované

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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/ pneumatické / PrisluSenstvo robotov H

avanie osi

I'kost XYR1100 / Vyrovna

¢na ve

Konstruk

VYROVNAVANIE OSI

KONSTRUKCNA VELKOST XYR1100

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridr-
ziavacou silou
Zobrazuje maximalnu manipulacni hmotnost ako funkciu zrychlenia a

ramena péky s centrickou zostavou pod vyrobkom. Nenahradza

11 technicky navrh.
140

120 ]
100
80 =

20 m/s?

——35m/s?

60

40
—— 7,5 m/s?

/

20

0 100 200 300 400 500 [mm]

» Sily a momenty » Horizontalna montaz s centrovanou
pridrziavacou silou
Zobrazuje staticke sily a momenty Zobrazuje maximalnu manipulagnt hmotnost ako funkoiu zrychlenia a

ramena paky s centrickou zostavou pod vyrobkom. Nenahradza
technicky navrh.

35 I |

30

25

20 2m/s?
15 —— 3,5 m/s?

[ka]
40

10 —e— 7,6 m/s?
5
0
0 100 200 300 400 500 [mm]
Mr [Nm] 125
My [Nm] 125
Fa [N] 2750

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

3 [kus]
Zvierkovnica a
-'iﬂ KB8K & F

P> Vertikalna montaz s decentrovanou
pridrziavacou silou

Zobrazuje maximalnu manipulacnt hmotnost ako funkciu zrychlenia a
ramena paky s centrickou zostavou pod vyrobkom. Nenahradza

K9] {echnicky navrh.
140
120 -
100

80 L

60 2m/s?
0 ——35m/s?

—— 7,56 m/s?

20 ——

0

0 100 200 300 400 500 [mm]

» Horizontalna montaz s decentrovanou
pridrziavacou silou

Zobrazuje maximalnu manipulaéni hmotnost ako funkciu zrychlenia a
| ramena péky s centrickou zostavou pod virobkom. Nenahradza

lkg technicky navrh.
20
17,5 ' n
15
12,5
10 e 2m/s?
75 —— 35 m/s?
5 —— 7,5 m/s?
25
0
0 100 200 300 400 500 [mm]
6 [kus]

Skrutka s valcovou hlavou s vnutornym Sesthranom
C7984080229

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

p4
Z%
™
(.
>
Z
m
e =

GV1-8X8 e
Priame skrutkovania R

SENZOR

NJ8-E2
induktivny snimac pribliZzenia - kdbel 5 m

WV1-8X8
uhlové vykyvné skrutkovania

NJ8-E2S °
induktivny snimac priblizenia - zastr¢ka M8

T —

ZUB109829
Registracia polohy piesta

KHA1000-8
Zverny drziak
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» Technické udaje
Objednavacie ¢. XYR1100-B

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1 TK 100
Zdvih X/Y-Uroven +/- [mm] 6,0
Pridrziavacia sila centrovana [N] 900
PridrZiavacia sila decentrovana [N] 450
Opakovacia presnost +/- [mm] 0,02
Prevadzkovy tlak [bar] 1..8
Menovity prevadzkovy tlak [bar] 6
Prevadzkova teplota [°C] 5..+480
Objem valca na cyklus centrovana [cm?] 65
Objem valca na cyklus decentrovana [cm?] 42
Hmotnostny moment zotrva¢nosti [kgcm?] 204,0
Hmotnost [kg] 4,6

(4.5)
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DIN7984
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@ Upevnenie (na strane robota)
Napéajanie

@ Dopytovanie polohy piesta

@ Upevnenie na strane nastroja

(36) Nastavovacia skrutka zdvihu (XYR)

@ Nastavovacia skrutka brzdiacej sucasti (XYR)

Upevnenie drziaka dopytovania

Zdvih X

@D zdvih Y

Zavih piesta

@ Dopytovanie excentrického zovretia
Dopytovanie blokovacieho piesta

@ Blokovaci piest zablokovany - excentricke
zovretie — deaktivované

Blokovaci piest odblokovany - excentrické
zovretie - aktivované

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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/ pneumatické / PrisluSenstvo robotov H

avanie osi

I'kost XYR1125 / Vyrovna

¢na ve

Konstruk

VYROVNAVANIE OSI
KONSTRUKCNA VELKOST XYR1125

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Sily a momenty

Zobrazuje statické sily a momenty

Mr [Nm] 200
My [Nm] 200
Fa [N] 4350

» Vertikalna montaz s centrovanou pridr-
Ziavacou silou

Zobrazuje maximalnu manipulacni hmotnost ako funkciu zrychlenia a
ramena péky s centrickou zostavou pod vyrobkom. Nenahradza

191 e chnicky navrh.

200

180

160 =

140

120 -

100 A
80
s ——35m/s?
20 —— 75m/s?
20

0

0 100 200 300 400 500 600 [mm]

» Horizontalna montaz s centrovanou
pridrziavacou silou
Zobrazuje maximalnu manipulaéni hmotnost ako funkciu zrychlenia a

ramena paky s centrickou zostavou pod vyrobkom. Nenahradza
technicky navrh.

. -

50
40
30
20

[ka]
70

2m/s?
—e— 3,5 m/s?
—— 7,5m/s?
10
0
0 100 200 300 400 500 600 [mm]

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

3 [kus]
Zvierkovnica
KB8K

n.

P> Vertikalna montaz s decentrovanou
pridrziavacou silou

Zobrazuje maximalnu manipulacnt hmotnost ako funkciu zrychlenia a
ramena paky s centrickou zostavou pod vyrobkom. Nenahradza

191t chnicky navrh.
160
10 -
120
100 =]
80 S
2m/s?
60 ——35m/s?
40 —— —— 75m/s?
20
o
0 100 200 300 400 500 600 [mm]

» Horizontalna montaz s decentrovanou
pridrziavacou silou
Zobrazuje maximalnu manipulacnu hmotnost ako funkciu zrychlenia a

[kg) famena pky s centrickou zostavou pod virobkom. Nenahradza
9 technicky navrh.
30

| |
25
20 N
15 ..

2m/s?
10 —— 3,5 m/s?
—e— 7,5 m/s?
5
0
0 100 200 300 400 500 600 [mm]
6 [kus]

Skrutka s valcovou hlavou s vnutornym Sesthranom
C7984100309

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

GV1-8X8
Priame skrutkovania

Qe -

SENZOR

NJ8-E2
induktivny snimac pribliZzenia - kdbel 5 m

WV1-8X8
uhlové vykyvné skrutkovania

NJ8-E2S °
induktivny snimac priblizenia - zastr¢ka M8

KHA1000-8
Zverny drziak

ZUB109826
Registracia polohy piesta
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Objednavacie ¢.

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1
Zdvih X/Y-Uroven +/- [mm]

PridrZiavacia sila centrovana [N]
PridrZiavacia sila decentrovana [N]
Opakovacia presnost +/- [mm]
Prevadzkovy tlak [bar]

Menovity prevadzkovy tlak [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Objem valca na cyklus centrovana [cm?]
Objem valca na cyklus decentrovana [cm?]
Hmotnostny moment zotrvaénosti [kgcm?]
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
XYR1125-B
TK 125

8,0

1500

600

0,02

1.8

6

5..+80
113

64

506,0

7,9

@10 H7x10 @

6xM10x18 @

20,

@ 2xG1/8"

23.8

=@ @ @
o]
=

I :

i / X
== Y \7*%
B NN
Nigsdl
o L
125 @10 H7x10 @
0.02 @ 10H7
203
217
225
-
f ‘ B
) L] | [
7 d eDe b

6xM10 o7
DIN 7984

@ Upevnenie (na strane robota)
Napéajanie

@ Dopytovanie polohy piesta
Upevnenie na strane nastroja
Nastavovacia skrutka zdvihu (XYR)

@ Nastavovacia skrutka brzdiacej sucasti (XYR)

Upevnenie drziaka dopytovania

Zdvih X

@D zdvih Y

Zavih piesta

@ Dopytovanie excentrického zovretia
Dopytovanie blokovacieho piesta

@ Blokovaci piest zablokovany - excentricke
zovretie — deaktivované

Blokovaci piest odblokovany - excentrické
zovretie - aktivované

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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/ pneumatické / PrisluSenstvo robotov H

avanie osi

I'kost XYR1160 / Vyrovna

¢na ve

Konstruk

VYROVNAVANIE OSI

KONSTRUKCNA VELKOST XYR1160

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridr- » Vertikalna montaz s decentrovanou
Ziavacou silou pridrziavacou silou
Zobrazuje maximalnu manipulacni hmotnost ako funkciu zrychlenia a Zobrazuje maximalnu manipulacnt hmotnost ako funkciu zrychlenia a
1g] amena péky s centrickou zostavou pod vyrobkom. Nenahradza 1g] @mena péky s centrickou zostavou pod vyrobkom. Nenahradza
191 e chnicky navrh. 191 {chnicky navrh.
250 250
200 - 200 ‘
150 n 150 n
100 1,2 m/s? 100 1,2 m/s?
—— 2,5 m/s? e —— 2,5 m/s?
50 —— 5 m/s? 50 —— 5 m/s?
0 0
0 100 200 300 400 500 600 [mm] 0 100 200 300 400 500 600 [mm]
» Sily a momenty » Horizontalna montaz s centrovanou » Horizontalna montaz s decentrovanou
pridrziavacou silou pridrziavacou silou
Zobrazuje statické sily a momenty Zobrazuje maximéinu manipulaéni hmotnost ako funkoiu zryohlenia a Zobrazuje maximéinu manipulaéni hmotnost ako funkoiu zryohlenia a
kgl ramena paky s centrickou zostavou pod vyrobkom. Nenahradza kgl ramena paky s centrickou zostavou pod vyrobkom. Nenahradza
9! technicky navrh. 9! technicky névrh.
100 50
90 I u 45 ' u
80 40
70 35
60 30
50 19 . 25 12 .
40 2m/s 20 2m/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
3 [kus] 6 [kus]
'iﬂ Zvierkovnica a Skrutka s valcovou hlavou s vnutornym Sesthranom
KB8K & l C7984100309
a
o
GV1-8X8 a— NJ8-E2
Priame skrutkovania T induktivny snimac priblizenia - kabel 5 m
WV1-8X8 NJ8-E2S 0

uhlové vykyvné skrutkovania

induktivny snimac priblizenia - zastr¢ka M8

T —

ZUB109824
Registracia polohy piesta

KHA1000-8
Zverny drziak
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» Technické udaje
Objednavacie ¢. XYR1160-B

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1 TK 160
Zdvih X/Y-Uroven +/- [mm] 10,0
Pridrziavacia sila centrovana [N] 2000
PridrZiavacia sila decentrovana [N] 1000
Opakovacia presnost +/- [mm] 0,02
Prevadzkovy tlak [bar] 1..8
Menovity prevadzkovy tlak [bar] 6
Prevadzkova teplota [°C] 5..+80
Objem valca na cyklus centrovana [cm?] 189
Objem valca na cyklus decentrovana [cm?] 111
Hmotnostny moment zotrva¢nosti [kgcm?] 891,0
Hmotnost [kg] 10

@2x G1/8"— — =2

6xM3x5 45 44 @ 10 1 Iy

@10 H7x10 @
6xM10x18 @

23.8

T1 0 3xMBX5 44

Bl
m ~ v mw m ‘m 1. m
of of (e e L R (8%Re [ e

4N LT o6 s [T / ‘ \ ql f‘\;t LT o‘e T
o
37 36 @ 37 36 &

10 10 10 10

< <= <>

249
235
|
I

~— @10H7x10 @

15

¢ 0
6xM10 7
DIN 7984

@ Upevnenie (na strane robota)
Napéajanie

@ Dopytovanie polohy piesta
Upevnenie na strane nastroja
Nastavovacia skrutka zdvihu (XYR)

@ Nastavovacia skrutka brzdiacej sucasti (XYR)

Upevnenie drziaka dopytovania

Zdvih X

@D zdvih Y

Zavih piesta

@ Dopytovanie excentrického zovretia
Dopytovanie blokovacieho piesta

@ Blokovaci piest zablokovany - excentricke
zovretie — deaktivované

Blokovaci piest odblokovany - excentrické
zovretie - aktivované

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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/ pneumatické / PrisluSenstvo robotov H

avanie osi

I'kost XYR1200 / Vyrovna

¢na ve

Konstruk

VYROVNAVANIE OSI

KONSTRUKCNA VELKOST XYR1200

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridr-
ziavacou silou
Zobrazuje maximalnu manipulacni hmotnost ako funkciu zrychlenia a
kgl ramena péky s centrickou zostavou pod vyrobkom. Nenahradza
9 technicky navrh.
400
060 =
300
250 -
200 12 m/s?
150 —— 25m/s?
100 —— 5m/s?
50
0
0 200 400 600 800 [mm]
» Sily a momenty » Horizontalna montaz s centrovanou

pridrziavacou silou
Zobrazuje statické sily a momenty

Zobrazuje maximalnu manipula¢ni hmotnost ako funkciu zrychlenia a
ramena paky s centrickou zostavou pod vyrobkom. Nenahradza

> Vertikalna montaz s decentrovanou
pridrziavacou silou
Zobrazuje maximalnu manipulacnt hmotnost ako funkciu zrychlenia a

ramena paky s centrickou zostavou pod vyrobkom. Nenahradza

191t chnicky navrh.
400

%0 =

300

250 -
200 ~. 1,2 m/s?
150 ——25m/s?
100 S ———

50
0

—a— 5 m/s?

0 200 400 600 800 [mm]

» Horizontalna montaz s decentrovanou
pridrziavacou silou

Zobrazuje maximalnu manipulaéni hmotnost ako funkciu zrychlenia a
| ramena paky s centrickou zostavou pod virobkom. Nenahradza

101 {echnicky navin. 1K technicky navrn.
160 60
140 I | | 50 ' L |
120
100 40 “~
g0 1,2 m/s? %0 1,2 m/s?
60 e 25m/s? 20 e 25m/s?
40 —e— 5 m/s? —e— 5 m/s?
20 10
0 0
0 200 400 600 800 [mm] 0 200 400 600 800 [mm]
Mr [Nm] 600
My [Nm] 600
Fa [N] 8000
» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY
3 [kus] 6 [kus]
'iﬂ Zvierkovnica a Skrutka s valcovou hlavou s vnutornym Sesthranom
KB8K & ’ C7984120309
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
a
NAPAJANIE B SENZOR
o
GV1-8X8 @ NJ8-E2
Priame skrutkovania T induktivny snimac priblizenia - kabel 5 m
WV1-8X8 NJ8-E2S ‘ ° )

uhlové vykyvné skrutkovania

induktivny snimac priblizenia - zastr¢ka M8

ZUB109821
Registracia polohy piesta

KHA1000-8
Zverny drziak
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Objednavacie ¢.

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1
Zdvih X/Y-Uroven +/- [mm]

PridrZiavacia sila centrovana [N]
PridrZiavacia sila decentrovana [N]
Opakovacia presnost +/- [mm]
Prevadzkovy tlak [bar]

Menovity prevadzkovy tlak [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Objem valca na cyklus centrovana [cm?]
Objem valca na cyklus decentrovana [cm?]
Hmotnostny moment zotrvaénosti [kgcm?]
Hmotnost [kg]

» Technické udaje

XYR1200-B
TK 200
12,5
3000
1250
0,02
1.8

6
5..+80
323
173
2217,0
18

@ 125 H7x14

@2xe1 /8"

20,

.@ o 1
6xM3x5 ? ’
il

1
— =4

fh_ 1

97

i i BB L 3
| |

%8 i
|

‘ﬂ@"”“ )

125

@ 125 h7x7

289
275
\

20
+0.02
275

12H7

15
He
o@

o

6xM12 Os
DIN 7984

@12 H7x12@
6><M12x24@

2

| @12H7x12 @

254 ‘

@ Upevnenie (na strane robota)

@ Napéajanie

@ Dopytovanie polohy piesta

@ Upevnenie na strane nastroja
Nastavovacia skrutka zdvihu (XYR)

@ Nastavovacia skrutka brzdiacej sucasti (XYR)

Upevnenie drziaka dopytovania

Zdvih X

@D zdvih Y

Zavih piesta

@ Dopytovanie excentrického zovretia
Dopytovanie blokovacieho piesta

@ Blokovaci piest zablokovany - excentricke
zovretie — deaktivované

Blokovaci piest odblokovany - excentrické
zovretie - aktivované

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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Konstrukéna velkost ZR1040 / Vyrovnavanie osi / pneumatické / Prislusenstvo robotov H

VYROVNAVANIE OSI
SERIA ZR1000

» VYHODY VYROBKU

» Nastavitel'na citlivost spuste

Ovladanim tlaku vzduchu mézZete optimalne nastavit
citlivost podla svojej aplikacie.

» Integrované snimace

Pri vychyleni v smere Z vysle volitelny snimac do riadia-
cej jednotky dva uciace signaly.

> Pneumatické blokovanie
Po pneumatickom spusteni je kompenzacia napravy

zablokovana v definovanej koncovej polohe a odolava
vysokym dynamickym zatazeniam.

» VLASTNOSTI RADU

Konstrukéna vel'kost Verzia
I
ﬁ 1 mil. cyklov bez tudrzby (max.) °
E Senzor magnetického pola ()
§ S ochranou proti korozii ()
g Tesnenie uzatvarania vzduchom ()
; 1P40 )
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» PREHLAD VYHOD

» TECHNICKE UDAJE

registracia polohy piesta
- pomocou senzorov magnetického pola
- volitelne k dispozicii ako prislusenstvo

Robustné, lahké teleso
- hlinikova zliatina s tvrdym povlakom
- najmensia konstrukéna vyska
- Standardna trieda ochrany IP40
pripojna priruba
- rozstupova kruznica podla EN ISO 9409-1
@ blokovaci piest
- jednodinny pneumaticky valec
- s integrovanou pruzinou
- uzamkne os Z
linearne vedenie
- pre zachytenie vysokych sil a momentov
- Vodiace stojany z ocele/ocele pre trvall presnost

velkost
ZR1040
ZR1050
ZR1063
ZR1080
ZR1100
ZR1125
ZR1160
ZR1200

Pripojna priruba podla EN

1SO 9409-1
[mm]
TK 40 8
TK 50 8
TK 63 10
TK 80 10
TK 100 15
TK 125 15
TK 160 20
TK 200 20

zdvih v osi Z

Pridrzna sila Hmotnost
[N] [kgl
250 0,52
500 0,67
1000 1,1
1500 1,8
3000 3,1
4500 5,1
6500 8,9
11500 13

» BLIZSIE INFORMACIE SU K DISPOZiCIl ONLINE

Vsetky informécie jednym kliknutim: www.zimmer-group.com. Pomocou objednavacieho ¢isla zelaného pro-
duktu ndjdite Udaje, nakresy a 3D modely k vasej konstrukenej velkosti. Rychlo, prehladne a vzdy aktualne.

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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VYROVNAVANIE OSI

KONSTRUKCNA VELKOST ZR1040

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

P Variabilna montazna poloha

vzdialenosti taziska od stredu skrutkovanej ploch

Ik navrh.

)
6

Zobrazuje maximalnu manipulacni hmotnost ako funkciu zrychlenia a

» Sily a momenty

Zobrazuje maximalne sily a momenty

y. Nenahréadza technicky

;

Mr

Fa
My
2,5 m/s? r ﬁ
—e— 5m/s?

—e— 10 m/s?

75 100 125 150

P Variabilna montazna poloha

Nenahradza technicky navrh.

a[mm]
12
1,0
08
06
0,4
02

00

175 200 [mm]

zatvorené
20

5

250

pod tlakom
20

10

250

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

» Priehyb

Zobrazuje maximalny priehyb a ako funkciu zatazenia F a vzdialenosti L.

Zatazenie F l

—— 50N
——30N
—— 20N

10N

Priehyb a

Vzdialenost L

25 50 75 100 125 150

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

1 [kus]
Drziak snimaca
ZUB000035

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

NAPAJANIE

GVM5
Priame skrutkovania

175 200 L[mm]

PRIPOJENIA/OSTATNE

EE

KAG500B4
Konektor priame kébel 5 m - puzdro M8

)
°

WVM5
uhlové vykyvné skrutkovania

$

KAW500B4
konektor uhlové kabel 5 m - puzdro M8

S
o)

AL A

Konstrukéna velkost ZR1040 / Vyrovnavanie osi / pneumatické / Prislusenstvo robotov H

a
EI@ SENZOR
o
MFS01-S-KHC-P2-PNP @
2-bodovy snima¢ uhol, kabel 0,3 m - zastréka M8
- Y
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Objednavacie ¢.

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1
zdvih v osi Z [mm]

Pridrzna sila [N]

Sila pruziny [N]

Opakovacia presnost +/- [mm]
Prevadzkovy tlak [bar]

Menovity prevadzkovy tlak [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Objem valca na cyklus [cm?]
hmotnostny moment zotrvadnosti okolo osi Z [kgcm?]
Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
ZR1040-A
TK 40

8

250
22..29
0,01

1.8

6

5..+80
11

4

IP40

0,52

4x90°

4xM6 O4 @

|

©D|N7984 M5x4.5
o

o
[
~ 0]
o <
]
o
©
o x
| @
3| £
% o
i[ 61.5
@© 40
@ +0.02 P6H7

©

65.5

25h7x2.5 BEHTXE @

@ Upevnenie (na strane robota)
Napéajanie
Upevnenie (na strane zakaznika)
13 zavih z
Upevnenie drziaka dopytovania
@ Ventilacia

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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Konstrukéna velkost ZR1050 / Vyrovnavanie osi / pneumatické / Prislusenstvo robotov H

VYROVNAVANIE OSI

KONSTRUKCNA VELKOST ZR1050

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

P Variabilna montazna poloha

KAl aurh.
1

Zobrazuje maximalnu manipulacni hmotnost ako funkciu zrychlenia a
vzdialenosti taziska od stredu skrutkovanej plochy. Nenahréadza technicky

» Sily a momenty

Zobrazuje maximalne sily a momenty

;

Fa
8 Mr
M
: "
2,5 m/s?
4 ——5m/s?
5 —— 10 m/s?
0
0 25 50 75 100 125 150 175 200 225 250 [mm]
pod tlakom zatvorené
Mr [Nm] 40 40
My [Nm] 20 10
Fa [N] 500 500
P Variabilna montazna poloha » Priehyb
Zobrazuje maximalny priehyb a ako funkciu zatazenia F a vzdialenosti L.
aimm Nenahradza technicky navrh.
25 Zatazenie F l
20
15
—— 80N
10 —— 45N Priehyb a
—30N |
05 A e e R
15N
004 Vzdialenost L
0 25 50 75 100 125 150 175 200 225 250 L[mm]
» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY
1 [kus]
DrZiak snimaca
ZUB000035
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
NAPAJANIE % @ PRIPOJENIA/OSTATNE

GVM5
Priame skrutkovania

KAG500B4
Konektor priame kébel 5 m - puzdro M8

)
°

WVM5
uhlové vykyvné skrutkovania

$

KAW500B4
konektor uhlové kabel 5 m - puzdro M8

S
o)

AL A

a
EI@ SENZOR
o
MFS01-S-KHC-P2-PNP @
2-bodovy snima¢ uhol, kabel 0,3 m - zastréka M8
- Y
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Objednavacie ¢.

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1
zdvih v osi Z [mm]

Pridrzna sila [N]

Sila pruziny [N]

Opakovacia presnost +/- [mm]
Prevadzkovy tlak [bar]

Menovity prevadzkovy tlak [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Objem valca na cyklus [cm?]
hmotnostny moment zotrvadnosti okolo osi Z [kgcm?]
Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
ZR1050-A
TK 50

8

500
25..37
0,01

1.8

6

5..+80
25

7

1P40

0,67

50
1002 B6H7
@ B 31.5H7x3.5

@ 4xM16
BIN7984

(2.5)

@ Upevnenie (na strane robota)
Napéajanie
Upevnenie (na strane zakaznika)
13 zavih z
Upevnenie drziaka dopytovania
@ Ventilacia

21
—

36.8

4.5

9 max

60.3

o=
w

50
+0.02 B6H7
@ 31.5h7x2.5

77.5

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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Konstrukéna velkost ZR1063 / Vyrovnavanie osi / pneumatické / Prislusenstvo robotov H

VYROVNAVANIE OSI

KONSTRUKCNA VELKOST ZR1063

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

P Variabilna montazna poloha

Zobrazuje maximalnu manipulacni hmotnost ako funkciu zrychlenia a
vzdialenosti taziska od stredu skrutkovanej plochy. Nenahréadza technicky

» Sily a momenty

Zobrazuje maximalne sily a momenty

KAl aurh.
18
16
12l ‘ Fa
12 Mr
4 My
10 ‘ ﬂ
8 2,5 m/s?
6 ——5m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0

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

pod tlakom zatvorené
Mr [Nm] 120 120
My [Nm] 60 30
Fa [N] 750 750
P Variabilna montazna poloha » Priehyb
Zobrazuje maximalny priehyb a ako funkciu zatazenia F a vzdialenosti L.
Nenahradza technicky navrh.
a[mm]
25 Zatazenie F l
2,0
15
—=— 200N
10 —— 100N Priehyb a
—— 50N .
05 T e seee PSSR T
20N
0,0 bt Vzdialenost L

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

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

1 [kus]
Drziak snimaca
ZUB000035

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

NAPAJANIE

GVM5
Priame skrutkovania

PRIPOJENIA/OSTATNE

EE

KAG500B4
Konektor priame kébel 5 m - puzdro M8

)
°

WVM5
uhlové vykyvné skrutkovania

$

KAW500B4
konektor uhlové kabel 5 m - puzdro M8

S
o)

AL A

a
EI@ SENZOR
o
MFS01-S-KHC-P2-PNP @
2-bodovy snima¢ uhol, kabel 0,3 m - zastréka M8
- Y

134  www.zimmer-group.com » Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu



Objednavacie ¢.

» Technické udaje

-

2
<

@ 4xM6 O4 M5x4.5
DIN7984

ZR1063-A
Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1 TK 63
zdvih v osi Z [mm] 10
Pridrzna sila [N] 1000
Sila pruziny [N] 50 ... 62
Opakovacia presnost +/- [mm] 0,01
Prevadzkovy tlak [bar] 1..8
Menovity prevadzkovy tlak [bar] 6
Prevadzkova teplota [°C] 5..+80
Objem valca na cyklus [cm?] 45
hmotnostny moment zotrvaénosti okolo osi Z [kgecm?] | 17
Druh krytia potem IEC 60529 IP40
Hmotnost [kg] 1,1
T0.02 636H7 @ Upevnenie (na strane robota)
40H7x4 Napéajanie
Upevnenie (na strane zakaznika)
] 13 zavih z
/\\ Upevnenie drziaka dopytovania
@ ®6) Ventilacia
\‘

o \

o \

B

34.5

%

23
A
5* 4.5 |

9 max

61

10—+, |
©

()

63
+0.02 P6H7

@ @ 40n7x3.5

96.5

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

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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Konstrukéna velkost ZR1080 / Vyrovnavanie osi / pneumatické / Prislusenstvo robotov H

VYROVNAVANIE OSI

KONSTRUKCNA VELKOST ZR1080

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

P Variabilna montazna poloha

Kl avrh.
35

30 |
25

Zobrazuje maximalnu manipulacni hmotnost ako funkciu zrychlenia a
vzdialenosti taziska od stredu skrutkovanej plochy. Nenahréadza technicky

» Sily a momenty

Zobrazuje maximalne sily a momenty

;

Fa
Mr
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]
pod tlakom zatvorené
Mr [Nm] 200 200
My [Nm] 100 50
Fa [N] 1500 1500
P Variabilna montazna poloha » Priehyb
Zobrazuje maximalny priehyb a ako funkciu zatazenia F a vzdialenosti L.
Nenahradza technicky navrh.
a[mm]
35 Zatazenie F l
30
25
20
15 —— 250N
—— 140N Priehyb a
0 — soN AN
05 30N
00 Vzdialenost L

0 40 80 120 160 200 240 280 320

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

1 [kus]
Drziak snimaca
ZUB000035

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

NAPAJANIE

GVM5
Priame skrutkovania

360 400 L [mm]

PRIPOJENIA/OSTATNE

EE

KAG500B4
Konektor priame kébel 5 m - puzdro M8

)
°

WVM5
uhlové vykyvné skrutkovania

$

KAW500B4
konektor uhlové kabel 5 m - puzdro M8

S
o)

AL A

a
EI@ SENZOR
o
MFS01-S-KHC-P2-PNP @
2-bodovy snima¢ uhol, kabel 0,3 m - zastréka M8
- Y
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Objednavacie ¢.

» Technické udaje

ZR1080-A

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1 TK 80
zdvih v osi Z [mm] 10
Pridrzna sila [N] 1500
Sila pruziny [N] 60 ... 70
Opakovacia presnost +/- [mm] 0,01
Prevadzkovy tlak [bar] 1..8
Menovity prevadzkovy tlak [bar] 6
Prevadzkova teplota [°C] 5..+80
Objem valca na cyklus [cm?] 85
hmotnostny moment zotrvaénosti okolo osi Z [kgecm?] | 35
Druh krytia potem IEC 60529 IP40
Hmotnost [kg] 1,8

j:0%<2 ng @ Upevnenie (na strane robota)

@ 50H7x4

6xO8

6xM8x8* @

6xM8 Os @ M5x9.5 @

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

@ 50n7x3.5

80
£0.02 P 8H7

——@I8H7X6 @

Napéajanie

Upevnenie (na strane zakaznika)
13 zavih z
Upevnenie drziaka dopytovania
@ Ventilacia
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Konstrukéna velkost ZR1100 / Vyrovnavanie osi / pneumatické / Prislusenstvo robotov H

VYROVNAVANIE OSI

KONSTRUKCNA VELKOST ZR1100

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

P Variabilna montazna poloha

Kl aurh.
70

60
50 |

Zobrazuje maximalnu manipulacni hmotnost ako funkciu zrychlenia a
vzdialenosti taziska od stredu skrutkovanej plochy. Nenahréadza technicky

» Sily a momenty

Zobrazuje maximalne sily a momenty

;

Fa
Mr
w0 (-> ﬁ My
30 2,5 m/s?
20 e 5m/s?
—e— 10 m/s?
10
0
0 40 80 120 160 200 240 280 320 360 400 [mm]
pod tlakom zatvorené
Mr [Nm] 250 250
My [Nm] 125 63
Fa [N] 2750 2750
P Variabilna montazna poloha » Priehyb
Zobrazuje maximalny priehyb a ako funkciu zatazenia F a vzdialenosti L.
Nenahradza technicky navrh.
a[mm]
12 Zatazenie F l
1,0
08
06 —— 313N
04 ——225N Priehyb a
—son |
0,2 75N
00 Vzdialenost L

0 40 80 120 160 200 240 280 320

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

1 [kus]
Drziak snimaca
ZUB000036

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

NAPAJANIE

GVM5
Priame skrutkovania

360 400 L [mm]

PRIPOJENIA/OSTATNE

EE

KAG500B4
Konektor priame kébel 5 m - puzdro M8

)
°

WVM5
uhlové vykyvné skrutkovania

$

KAW500B4
konektor uhlové kabel 5 m - puzdro M8

S
o)

AL A

a
EI@ SENZOR
o
MFS01-S-KHC-P2-PNP @
2-bodovy snima¢ uhol, kabel 0,3 m - zastréka M8
- Y
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Objednavacie ¢.

» Technické udaje

+0.02

@ 63H7x6

ZR1100-A

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1 TK 100
zdvih v osi Z [mm] 15
Pridrzna sila [N] 3000
Sila pruziny [N] 75 ..97
Opakovacia presnost +/- [mm] 0,01
Prevadzkovy tlak [bar] 1..8
Menovity prevadzkovy tlak [bar] 6
Prevadzkova teplota [°C] 5..+80
Objem valca na cyklus [cm?] 230
hmotnostny moment zotrvaénosti okolo osi Z [kgecm?] | 90
Druh krytia potem IEC 60529 IP40
Hmotnost [kg] 3,1

LK® 100

8H7

GXOB

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

@ 63h7x4.5 | oerrxe

O

@ Upevnenie (na strane robota)
Napéajanie
Upevnenie (na strane zakaznika)
13 zavih z
Upevnenie drziaka dopytovania
@ Ventilacia

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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Konstrukéna vel’kost ZR1125 / Vyrovnavanie osi / pneumatické / Prislusenstvo robotov H

VYROVNAVANIE OSI
KONSTRUKCNA VELKOST ZR1125

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

P Variabilna montazna poloha

Zobrazuje maximalnu manipulacni hmotnost ako funkciu zrychlenia a
vzdialenosti taziska od stredu skrutkovanej plochy. Nenahréadza technicky

KAl aurh.

2,5 m/s?
——5m/s?

20 —e— 10 m/s?

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

P Variabilna montazna poloha

Zobrazuje maximalny priehyb a ako funkciu zatazenia F a vzdialenosti L.
Nenahradza technicky navrh.

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

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

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

1 [kus]
Drziak snimaca
ZUB000036

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

NAPAJANIE

GVM5
Priame skrutkovania

(A
=Emw

» Sily a momenty

Zobrazuje maximalne sily a momenty

Mr ‘

gl

pod tlakom zatvorené
Mr [Nm] 400 400
My [Nm] 200 100
Fa [N] 4350 4350
» Priehyb
Zatazenie F l

Priehyb a

Vzdialenost L

PRIPOJENIA/OSTATNE

KAG500B4 o
Konektor priame kébel 5 m - puzdro M8

)
°

WVM5
uhlové vykyvné skrutkovania

$

AL A

KAW500B4
konektor uhlové kabel 5 m - puzdro M8

S
o)

a
EI@ SENZOR
o
MFS01-S-KHC-P2-PNP
[ 2-bodovy snimac¢ uhol, kabel 0,3 m - zastrcka M8
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Objednavacie ¢.

» Technické udaje

6x<2 10

6xM10 (@) @
DIN7984

6xM10x11* @
10H7x11 @

G1/8x6 @

67.8

Q|
L <
0 i EFT i i Yy
A il I 1l | I
) Al
© Y
3 [te}
“ o
LIRS
g =
* [lo]
o <
165

%
{
(1)

171

)

125
40.02 @ 10H7
80h7x4.5

| —+@10H7x8 @

ZR1125-A

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1 TK 125
zdvih v osi Z [mm] 15
Pridrzna sila [N] 4500
Sila pruziny [N] 125..160
Opakovacia presnost +/- [mm] 0,01
Prevadzkovy tlak [bar] 1..8
Menovity prevadzkovy tlak [bar] 6
Prevadzkova teplota [°C] 5..+80
Objem valca na cyklus [cm?] 265
hmotnostny moment zotrvadnosti okolo osi Z [kgcm?] | 205
Druh krytia potem IEC 60529 IP40
Hmotnost [kg] 5,1

i To02 12?0H7 @ Upevnenie (na strane robota)

@ 80H7x8 Napéjanie

Upevnenie (na strane zakaznika)
< 1 zdvihz
/ = Upevnenie drziaka dopytovania

@ Ventilacia

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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Konstrukéna velkost ZR1160 / Vyrovnavanie osi / pneumatické / Prislusenstvo robotov H

VYROVNAVANIE OSI

KONSTRUKCNA VELKOST ZR1160

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

P Variabilna montazna poloha

[kl
120 |

navrh.

100

Zobrazuje maximalnu manipulacni hmotnost ako funkciu zrychlenia a
vzdialenosti taziska od stredu skrutkovanej plochy. Nenahréadza technicky

» Sily a momenty

Zobrazuje maximalne sily a momenty

;

Fa
80 Mr
| (" M
60 ﬁ Y
2,5 m/s?
40 ——5m/s?
0 —— 10 m/s?
0
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 [mm]
pod tlakom zatvorené
Mr [Nm] 600 600
My [Nm] 300 100
Fa [N] 5000 5000
P Variabilna montazna poloha » Priehyb
Zobrazuje maximalny priehyb a ako funkeiu zatazenia F a vzdialenosti L.
aimm Nenahradza technicky navrh.
3,0 Zatazenie F l
25
20
i —— 600N
10 —— 375N Priehyb a
—250N |EES
05 125N
00 Vzdialenost L
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 L[mm]
» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY
1 [kus]
Drziak snimaca
ZUB000036
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
NAPAJANIE % @ PRIPOJENIA/OSTATNE

GVM5
Priame skrutkovania

KAG500B4
Konektor priame kébel 5 m - puzdro M8

)
°

WVM5
uhlové vykyvné skrutkovania

$

KAW500B4
konektor uhlové kabel 5 m - puzdro M8

S
o)

AL A

a
EI@ SENZOR
o
MFS01-S-KHC-P2-PNP @
2-bodovy snima¢ uhol, kabel 0,3 m - zastréka M8
- Y
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» Technické udaje

6x< 10

y
@ xM10x11’@

@10H7x11 @
G1/8x6@

©)
oo, O7
e

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

4.5

@ @ 100h7x

| —T—210H7x8 @

ZR1160-A
Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1 TK 160
zdvih v osi Z [mm] 20
Pridrzna sila [N] 6500
Sila pruziny [N] 150 ... 220
Opakovacia presnost +/- [mm] 0,01
Prevadzkovy tlak [bar] 1..8
Menovity prevadzkovy tlak [bar] 6
Prevadzkova teplota [°C] 5..+80
Objem valca na cyklus [cm?] 620
hmotnostny moment zotrvadnosti okolo osi Z [kgcm?] | 550
Druh krytia potem IEC 60529 IP40
Hmotnost [kg] 8,9

1002 16?0,47 @ Upevnenie (na strane robota)
100H7x8 Napajanie
Upevnenie (na strane zakaznika)
— 13 zavih z

Upevnenie drziaka dopytovania
@ Ventilacia
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Konstrukéna velkost ZR1200 / Vyrovnavanie osi / pneumatické / Prislusenstvo robotov H

VYROVNAVANIE OSI
KONSTRUKCNA VELKOST ZR1200

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

>

>

al

Variabilna montazna poloha

Zobrazuje maximalnu manipulacni hmotnost ako funkciu zrychlenia a
vzdialenosti taziska od stredu skrutkovanej plochy. Nenahréadza technicky

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

1 [kus]
Drziak snimaca
ZUB000036

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

NAPAJANIE

GVM5
Priame skrutkovania

» Sily a momenty

Zobrazuje maximalne sily a momenty

Ly
200 |
180
160 | ‘ Fa
140
120 | Mr (-> ﬁ My
100 5 .
0 5 m/s
0 ——5m/s?
%0 —— 10 m/s?
20
0
0 100 200 300 400 500 600 700 [mm]
pod tlakom zatvorené
Mr [Nm] 1200 1200
My [Nm] 600 200
Fa [N] 8000 8000
Variabilna montazna poloha » Priehyb
Zobrazuje maximalny priehyb a ako funkeiu zatazenia F a vzdialenosti L.
Nenahradza technicky navrh.
mm]
40 Zatazenie F l
35
3,0
25
20 —— 857N
15 —— 500 N Priehyb a
10 ——250N |
05 125N
00 Vzdialenost L
0 100 200 300 400 500 600 700 L [mm]
KAG500B4 S\

Konektor priame kébel 5 m - puzdro M8

WVM5
uhlové vykyvné skrutkovania

$

AL A

KAW500B4
konektor uhlové kabel 5 m - puzdro M8

S
o)

a
EI@ SENZOR
o
MFS01-S-KHC-P2-PNP
[ 2-bodovy snimac¢ uhol, kabel 0,3 m - zastrcka M8
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Objednavacie ¢.

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1
zdvih v osi Z [mm]

Pridrzna sila [N]

Sila pruziny [N]

Opakovacia presnost +/- [mm]
Prevadzkovy tlak [bar]

Menovity prevadzkovy tlak [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Objem valca na cyklus [cm?]
hmotnostny moment zotrvadnosti okolo osi Z [kgcm?]
Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
ZR1200-A
TK 200

20

11500
250 ... 320
0,01

1.8

6

5..+80
1200
1240

1P40

13

6xM12
DIN7984

@ Upevnenie (na strane robota)
Napéajanie
Upevnenie (na strane zakaznika)
13 zavih z
Upevnenie drziaka dopytovania
@ Ventilacia

18,

8.5

85.6

14~
18 max

130.9

i‘ 250
o
N
@ 257
) @200
| £0.02 @ 12H7
@ 125h7x5.5

i\

[ —T—@12H7x10 @
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Séria ARP / Vyrovnavanie osi / pneumatické / PrisluSenstvo robotov H

VYROVNAVANIE OSI
SERIA ARP

» VYHODY VYROBKU

» Uzamykatel'na poloha stredu

Pri pojazde vasho robota mbzete zafixovat vyrovnavac
tak, aby obrobok nevykonaval ziadne nekontrolované
pohyby

» Extrémne plocha konstrukcia

Tato konstrukcia zniZzuje momentoveé zatazenie pre vas
robot na minimum a umoznuje pouzitie mensich, menej
nakladnych konstrukénych velkosti

» Variabilné vyrovnavacie sily a momenty

Prispbsobte vyrovnava¢ na manipulagnd hmotnost
namontovanim vhodné supravy pruzin v zavislosti od
pozadovanej tuhosti

» VHODNY VYROBOK PRE VASU APLIKACIU

> NasSe vyrobky miluju vyzvy!
Extrémne podmienky, na kazdom mieste na svete - nase komponenty a systéemy
osvedcCené v praxi vam umoznuju neobmedzené moznosti.
Najdite vhodny vyrobok pre svoje $pecialne pouzitie:
Www.zimmer-group.com
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» PREHLAD VYHOD

Robustné, l'ahké teleso
- hlinikova zliatina s tvrdym povlakom

priruba robota
- rozstupova kruznica podla EN ISO 9409-1

blokovanie
- 3 blokovacie piesty
- nitridovana ocel

suprava pruzin
- od konstrukénej velkosti 63, je priloZzeny druhy, silnejsi
- od konstrukénej velkosti 100 mézu byt odstranené 3 pruziny

blokovaci pohon
- jednodinny pneumaticky valec

@ vodiace ¢apy s gulovou podlozkou

» TECHNICKE UDAJE

Pripojna priruba podla EN ISO 9409-1 Odchylka vodorovne +/- Odchylka vertikalne +/-
AR40P TK 40 2/1 2/1
AR50P TK 50 2/1 2/1
AR63P TK 63 2/1 2/1
AR8OP 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

Séria ARP / Vyrovnavanie osi / pneumatické / PrisluSenstvo robotov H

» BLIZSIE INFORMACIE SU K DISPOZiCIl ONLINE

Vsetky informécie jednym kliknutim: www.zimmer-group.com. Pomocou objednavacieho ¢isla zelaného pro-
duktu ndjdite Udaje, nakresy a 3D modely k vasej konstrukenej velkosti. Rychlo, prehladne a vzdy aktualne.
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Konstrukéna vel’kost AR40P / Vyrovnavanie osi / pneumatické / Prislusenstvo robotov H

VYROVNAVANIE OSI

KONSTRUKCNA VELKOST AR40P

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Variabilna montazna poloha

Zobrazuje maximalnu manipulaént hmotnost v zavislosti od zrychlenia a
ramena paky. Nenahradza technicky navrh.
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]
Pri menovitom prevadzkovom tlaku

> Suprava pruzin 1 (uz namontovany)

» Sily a momenty

Zobrazuje statické sily a momenty, ktoré
mozu pdsobit na vyrovndvanie osi.

.—I\—’IL
w(E=
Fal

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

» Suprava pruzin 1 (uz namontovany)

moment odchylky axialny [My] a radialny [Mr] v zavislosti

1000+ 61
800 51
mEH =My
6004 AFV 44 AMr
400 31
200 29
T S S B N S BT SR B
» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY
4 [kus] 4 [kus]
g Skrutka s valcovou hlavou s vnitornym Sesthranom Suprava pruzin 1 (uzZ namontovany)
& ’ C7984060129 CFED11180
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
NAPAJANIE NAPAJANIE
GVM3

WVM3
ﬁﬁ Skrutkovacia uhlové objimka - i

Skrutkovacia objimka
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» Technické udaje
Objednavacie ¢. AR40P

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1
Konstrukéna vyska [mm]

Odchylka horizontalna +/- [mm]

Odchylka horizontalna +/- [°]

Zvisla odchylka +/- [mm]

Odchylka vertikalna +/- [°]

Strediaca sila pri blokovani [N]

Vodorovna opakovacia presnost +/- [mm/°]
Zvisla opakovacia presnost +/- [mm/°]
MnoZstvo vzduchu za jeden cyklus [cm?]
Prevadzkovy tlak [bar]

Menovity prevadzkovy tlak [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Hmotnostny moment zotrva¢nosti [kgcm?]
Hmotnost [kg]

TK 40
21,5

+0.02 @6H7

@25 hi @

215

35

(1) o6k
@ 4x M6

DIN 7984

4x 90°

_

D40
+0.02 @6H7

@ Upevnenie (na strane robota)
Napajanie centrovanin
Upevnenie na strane néstroja

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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Konstrukéna vel'kost AR40P / Vyrovnavanie osi / pneumatické / Prislusenstvo robotov H



Konstrukéna vel'kost AR50P / Vyrovnavanie osi / pneumatické / Prislusenstvo robotov H

VYROVNAVANIE OSI

KONSTRUKCNA VELKOST AR50P

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Variabilna montazna poloha

Zobrazuje maximalnu manipulaént hmotnost v zavislosti od zrychlenia a
ramena paky. Nenahradza technicky navrh.
kgl

5

45
44
35
34
25
2,5 m/s?
2 5 .
is —— 5m/s’
1 —e— 10 m/s?
05
0

0 25 50 75 100 125 150 175 200 225 250 [mm]
Pri menovitom prevadzkovom tlaku

> Suprava pruzin 1 (uz namontovany)

sila odchylky horizontédlna [FH] a vertikalna [FV] v
zavislosti od odakavaného tlaku

[N]
1000+

800
mFH
600 AFV

400

200

0 T T 1 [bar]

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

4 [kus]

a Skrutka s valcovou hlavou s vnitornym Sesthranom
& F C7984060129

» Sily a momenty

Zobrazuje statické sily a momenty, ktoré
mozu pdsobit na vyrovndvanie osi.

.—I\—’IL
w(E=
Fal

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

» Suprava pruzin 1 (uz namontovany)

moment odchylky axialny [My] a radidlny [Mr] v zavislosti

(Nm] od o¢akavaného tlaku

vy
AMr

4 [kus]
Suprava pruzin 1 (uzZ namontovany)
CFED11180

.O [bar]

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

NAPAJANIE

WVM3
ﬁﬁ Skrutkovacia uhlové objimka - i

NAPAJANIE

GVM3
Skrutkovacia objimka
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Objednavacie ¢.

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1
Konstrukéna vyska [mm]

Odchylka horizontalna +/- [mm]

Odchylka horizontalna +/- [°]

Zvisla odchylka +/- [mm]

Odchylka vertikalna +/- [°]

Strediaca sila pri blokovani [N]

Vodorovna opakovacia presnost +/- [mm/°]
Zvisla opakovacia presnost +/- [mm/°]
MnoZstvo vzduchu za jeden cyklus [cm?]
Prevadzkovy tlak [bar]

Menovity prevadzkovy tlak [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Hmotnostny moment zotrva¢nosti [kgcm?]
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
AR50P

TK 50

21,5

() #xmeos
(1) o6Hns

D50
+0.02 @6H7

D35 hl @

215

35

@ Q6H7x9

DIN 7984

®4XM6 —/ \

D50
+0.02 @6H7

@ Upevnenie (na strane robota)
Napajanie centrovanin
Upevnenie na strane néstroja

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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Konstrukéna vel'kost AR50P / Vyrovnavanie osi / pneumatické / Prislusenstvo robotov H



/ pneumatické / PrisluSenstvo robotov H

avanie osi

I'kost AR63P / Vyrovna

¢na ve

Konstruk

VYROVNAVANIE OSI
KONSTRUKCNA VELKOST AR63P

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

P Variabilna montazna poloha » Sily a momenty
Zobrazuje maximéinu manipulaéni hmotnost v zavislosti od zrychlenia a Zobrazuje statické sily a momenty, ktoré mdzu psobit na vyrovnavanie osf.
ramena paky. Nenahradza technicky navrh.
[kal
24 4
22
20 Mr
18 b=l
14 My (
12
0 2,5m/s?
5 ~—sms Fal
6 —— 10m/s?
4
2
0
0 25 50 75 100 125 150 175200 225 250 275300 [mm] Mr [Nm] 300
Pri menovitom prevadzkovom tlaku My [Nm] 300
Fa [N] 1500
» Suaprava pruzin 1 (uZz namontovany) » Suprava pruzin 1 (uz namontovany)
N sila odchylky horizontalna [FH] a vertikélna [FV] v N moment odchylky axialny [My] a radidlny [Mr] v zavislosti
IN] zavislosti od oakavaného tlaku [Nm] od ocakavaného tlaku
3000+ 354
24004 284
mrH =My
1800 AFV 214 AMr
12004 144
6004 74
L
0 T T 1 [bar] 0 T T T T 1 [bar]
0 4 6 10 2 4 6 8 10
» Suprava pruzin 2 » Suprava pruzin 2
N sila odchylky horizontélna [FH] a vertikdlna [FV] v N moment odchylky axialny [My] a radialny [Mr] v zavislosti
N zavislosti od oakavaného tlaku (Nm] od oc¢akavaného tlaku
5000+ 504
40004 404
mrH m\y
30004 AFV 304 AMr
20004 204
1000 104
-
0 T T 1 [bar] 0 T T 1 [bar]
0 4 6 8 10 0 4 6 8 10
4 [kus] 4 [kus]
g Skrutka s valcovou hlavou s vnutornym sesthranom Suprava pruzin 1 (uz namontovany)
& l C7984060149 CFED63000
4 [kus]
Suprava pruzin 2
CFED63010

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

NAPAJANIE

WVM3
Skrutkovacia uhlova objimka

BN

L

NAPAJANIE

GVM3
Skrutkovacia objimka
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Objednavacie ¢.

» Technické udaje
AR63P

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1 TK 63
Konstrukéna vyska [mm] 24
Odchylka horizontalna +/- [mm] 2
Odchylka horizontalna +/- [°] 1
Zvisla odchylka +/- [mm] 2
Odchylka vertikalna +/- [°] 1
Strediaca sila pri blokovani [N] 600
Vodorovna opakovacia presnost +/- [mm/°] 0,05
Zvisla opakovacia presnost +/- [mm/°] 0,05
MnoZstvo vzduchu za jeden cyklus [cm?] 3,6
Prevadzkovy tlak [bar] 1..8
Menovity prevadzkovy tlak [bar] 6
Prevadzkova teplota [°C] 5..+80
Hmotnostny moment zotrva¢nosti [kgcm?] 2,8
Hmotnost [kg] 0,39
2002 33?_?7 @ Upevnenie (na strane robota)

Napajanie centrovanin
Upevnenie na strane néstroja

24

@40 H7 @

@80 h8

D63

+0.02 @6H7

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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Konstrukéna vel'kost AR63P / Vyrovnavanie osi / pneumatické / Prislusenstvo robotov H



/ pneumatické / PrisluSenstvo robotov H

avanie osi

I'kost AR8OP / Vyrovna

¢na ve

Konstruk

VYROVNAVANIE OSI
KONSTRUKCNA VELKOST ARSOP

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Variabilna montazna poloha

Zobrazuje maximalnu manipulaéni hmotnost v zavislosti od zrychlenia a

ramena paky. Nenahradza technicky navrh.
[kg

22

Pri menovitom prevadzkovom tlaku

» Suaprava pruzin 1 (uZz namontovany)
sila odchylky horizontalna [FH] a vertikdlna [FV] v

1
|
20
18
16
14
12
10
8 ——5my/s?
6 —— 10 m/s?
4
2
0

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

2,5m/s?

» Sily a momenty
Zobrazuje statické sily a momenty, kioré mazu pdsobit na vyrovnévanie osi.

.J\—IIL
SE==—t
Fal

Mr [Nm] 300
My [Nm] 300
Fa [N] 1500

» Suprava pruzin 1 (uz namontovany)
moment odchylky axialny [My] a radidlny [Mr] v zavislosti

N Zzavislosti od o¢akévaného tlaku (Nm] od oc¢akavaného tlaku
30001 354
2400 284
&FH vy
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
» Suprava pruzin 2 » Suprava pruzin 2
N sila odchylky horizontélna [FH] a vertikdlna [FV] v N moment odchylky axidlny [My] a radialny [Mr] v zavislosti
N zavislosti od o¢akavaného tlaku (Nm] od o¢akdvaného tlaku
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 10
6 [kus] 6 [kus]
g Skrutka s valcovou hlavou s vnutornym sesthranom Suprava pruzin 1 (uz namontovany)
& l C7984080169 CFED63000
6 [kus]
Suprava pruzin 2
CFED63010

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

BN

NAPAJANIE

NAPAJANIE

WVM3 GVM3
Skrutkovacia uhlova objimka M Skrutkovacia objimka
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Objednavacie ¢.

» Technické udaje

<2

AR80P
Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1 TK 80
Konstrukéna vyska [mm] 24
Odchylka horizontalna +/- [mm] 2
Odchylka horizontalna +/- [°] 1
Zvisla odchylka +/- [mm] 2
Odchylka vertikalna +/- [°] 1
Strediaca sila pri blokovani [N] 600
Vodorovna opakovacia presnost +/- [mm/°] 0,05
Zvisla opakovacia presnost +/- [mm/°] 0,05
MnoZstvo vzduchu za jeden cyklus [cm?] 3,6
Prevadzkovy tlak [bar] 1..8
Menovity prevadzkovy tlak [bar] 6
Prevadzkova teplota [°C] 5..+80
Hmotnostny moment zotrva¢nosti [kgcm?] 6,2
Hmotnost [kg] 0,58

to.og’ggm @ Upevnenie (na strane robota)

Napajanie centrovanin
Upevnenie na strane néstroja

%] 50H7®

@ 100h8

gen7x95 (1)
x M8 @

DIN 7984

S

+0.02 @8H7

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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Konstrukéna vel’kost AR80OP / Vyrovnavanie osi / pneumatické / Prislusenstvo robotov H



/ pneumatické / PrisluSenstvo robotov H

avanie osi

I'kost AR100P / Vyrovna

¢na ve

Konstruk

VYROVNAVANIE OSI
KONSTRUKCNA VELKOST AR100P

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Variabilna montazna poloha

Zobrazuje maximalnu manipulaént hmotnost v zavislosti od zrychlenia a
ramena paky. Nenahradza technicky navrh.
[kal

45
40

35

30 ¢

25

20 2,5 m/s?
15 ——5m/s?
10 —— 10m/s?

5
0

0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 [mm]
Pri menovitom prevadzkovom tlaku

» Suaprava pruzin 1 (uZz namontovany)
sila odchylky horizontalna [FH] a vertikalna [FV] v

» Sily a momenty
Zobrazuje statické sily a momenty, kioré mazu pdsobit na vyrovnévanie osi.

.J\—IIL
SE==—t
Fal

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

» Suprava pruzin 1 (uz namontovany)

moment odchylky axialny [My] a radialny [Mr] v zavislosti

(N] Zzavislosti od o¢akévaného tlaku
10000+
8000
=FH3
6000 4 AFV3
OFH6
4000 oFVE
20004
[bar]
» Suprava pruzin 2
IN] sila odchylky horizontdlna [FH] a vertikalna [FV] v
zavislosti od o¢akévaného tlaku
7500
6000
=FH3
4500 AFV3
OFH6
3000 SFVE
1500
[oF, T T 1 [bar]
0 2 4 6 8 10

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

1>

6 [kus]
Skrutka s valcovou hlavou s vnutornym sesthranom
C7984080169

NI o ocakavaného tiaku
300+
240
=My 3
180 AMr3
OMy6
1204 *Mr6
60 <
[oF, T T 1 [bar]
0 2 4 6 8 10

» Suprava pruzin 2

moment odchylky axialny [My] a radidlny [Mr] v zavislosti

N
(Nm] od o¢akavaného tlaku
250
200
=My 3
150 AMr3
oMy 6
100 OMr6
50
0+ T T 1 [bar]
2 4 6 8 10
6 [kus]
Suprava pruzin 1 (uz namontovany)
CFED10050

6 [kus]
Suprava pruzin 2
CFED10060

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

GVM5
Priame skrutkovania

NAPAJANIE

WVM5
uhlové vykyvné skrutkovania
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Objednavacie ¢.

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1
Konstrukéna vyska [mm]

Odchylka horizontalna +/- [mm]

Odchylka horizontalna +/- [°]

Zvisla odchylka +/- [mm]

Odchylka vertikalna +/- [°]

Strediaca sila pri blokovani [N]

Vodorovna opakovacia presnost +/- [mm/°]
Zvisla opakovacia presnost +/- [mm/°]
MnoZstvo vzduchu za jeden cyklus [cm?]
Prevadzkovy tlak [bar]

Menovity prevadzkovy tlak [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Hmotnostny moment zotrva¢nosti [kgcm?]
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
AR100P

TK 100

26

5..+80

<—>2

2100

+0.02 @8H7

@ 63h7 @

26

45
)
Y

4.8

@63H7®

@ 125h8

% 600

6x M8 @

DIN 7984

/

2100

+0.02 @8H7

@ Upevnenie (na strane robota)
Napajanie centrovanin
Upevnenie na strane néstroja

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com

Konstrukéna vel'kost AR100P / Vyrovnavanie osi / pneumatické / Prislusenstvo robotov H



/ pneumatické / PrisluSenstvo robotov H

avanie osi

I'kost AR125P / Vyrovna

¢na ve

Konstruk

VYROVNAVANIE OSI

KONSTRUKCNA VELKOST AR125P

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Variabilna montazna poloha
ramena paky. Nenahradza technicky navrh.
kgl

70§
60
50
40
30
20
10

0

Pri menovitom prevadzkovom tlaku

Zobrazuje maximalnu manipulaéni hmotnost v zavislosti od zrychlenia a

2,5 m/s?
——5m/s?

—e— 10 m/s?

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

» Suaprava pruzin 1 (uZz namontovany)

sila odchylky horizontélna [FH] a vertikélna [FV] v

N Zzavislosti od o¢akévaného tlaku
12500
10000
=FH3
7500 AFV3
OFH6
5000 SFVE
2500
[oF, T T 1 [bar]
0 2 4 6 8 10
» Suprava pruzin 2
IN] sila odchylky horizontdlna [FH] a vertikalna [FV] v
zavislosti od o¢akévaného tlaku
12500
10000
=FH3
7500 AFV3
OFH6
5000 ¢FVE
2500
[oF, T T 1 [bar]
0 4 6 10

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

» Sily a momenty

Zobrazuje statické sily a momenty, kioré mazu pdsobit na vyrovnévanie osi.

.J\—IIL
SE==—t
Fal

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

» Suprava pruzin 1 (uz namontovany)

moment odchylky axialny [My] a radialny [Mr] v zavislosti

(Nm] od o¢akdvaného tlaku
300+
2404
=My 3
180 4 AMr3
OMy 6
1204 *Mr6
604
[oF, T T 1 [bar]
0 2 4 6 8 10

» Suprava pruzin 2
moment odchylky axialny [My] a radidlny [Mr] v zavislosti

(Nm] od o¢akavangho tlaku

350
280
=My 3
210 AMr3
OMy 6
140 Mr6
70
[oF, T T 1 [bar]
0 2 4 6 8 10

6 [kus] 6 [kus]
a Skrutka s valcovou hlavou s vnutornym sesthranom Suprava pruzin 1 (uz namontovany)
i? C7984080169 CFED12500
6 [kus]
Suprava pruzin 2
CFED12510

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

GVM5
Priame skrutkovania

NAPAJANIE

WVM5
uhlové vykyvné skrutkovania
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Objednavacie ¢.

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1
Konstrukéna vyska [mm]

Odchylka horizontalna +/- [mm]

Odchylka horizontalna +/- [°]

Zvisla odchylka +/- [mm]

Odchylka vertikalna +/- [°]

Strediaca sila pri blokovani [N]

Vodorovna opakovacia presnost +/- [mm/°]
Zvisla opakovacia presnost +/- [mm/°]
MnoZstvo vzduchu za jeden cyklus [cm?]
Prevadzkovy tlak [bar]

Menovity prevadzkovy tlak [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Hmotnostny moment zotrva¢nosti [kgcm?]
Hmotnost [kg]

» Technické udaje

AR125P
TK 125

28

() ooz

(1) eaontz

)

D125

@ Upevnenie (na strane robota)
Napajanie centrovanin
Upevnenie na strane néstroja

+0.02 @10H7

@80 h7 @

@80 H7 @

@160 hg

6xM10 @

DIN7984

*®

(1) oo

@125

+0.02 @10H7

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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Konstrukéna vel'kost AR125P / Vyrovnavanie osi / pneumatické / PrisluSenstvo robotov H



/ pneumatické / PrisluSenstvo robotov H

avanie osi

I'kost AR160P / Vyrovn

¢na ve

Konstruk

VYROVNAVANIE OSI
KONSTRUKCNA VELKOST AR160P

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Variabilna montazna poloha

Zobrazuje maximalnu manipulaént hmotnost v zavislosti od zrychlenia a
ramena paky. Nenahradza technicky navrh.
[kal

80 !
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]
Pri menovitom prevadzkovom tlaku

» Suaprava pruzin 1 (uZz namontovany)
sila odchylky horizontédlna [FH] a vertikalna [FV] v

» Sily a momenty
Zobrazuje statické sily a momenty, kioré mazu pdsobit na vyrovnévanie osi.

.J\—IIL
SE==—t
Fal

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

» Suprava pruzin 1 (uz namontovany)
moment odchylky axialny [My] a radialny [Mr] v zavislosti

IN] zavislosti od ogakdvaného tlaku
15000+
=FH3
AFV3
OFH6
SFV 6
1 [bar]
» Suprava pruzin 2
IN] sila odchylky horizontélna [FH] a vertikélna [FV] v
Zzdvislosti od oc¢akévaného tlaku
12500
10000
=FH3
7500 AFV3
OFH6
5000 SFVE
2500
[oF, T T 1 [bar]
0 2 4 8 10

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

1>

6 [kus]
Skrutka s valcovou hlavou s vnutornym sesthranom
C7984100209

(Nm] od o¢akdvaného tlaku
500+
4004
=My 3
300 AMr3
OMy6
200 SMr 6
1004
0+ T T 1 [bar]
0 2 4 6 8

» Suprava pruzin 2
moment odchylky axialny [My] a radialny [Mr] v zavislosti

(NmJ od o¢akavaného tlaku
625+
5004
3754
2504
<
125
4
0+ T T J
0 2 4 6 8
6 [kus]
Suprava pruzin 1 (uz namontovany)
CFED12500

=My 3
AMr3
OMy 6
*Mr 6

[bar]

6 [kus]
Suprava pruzin 2
CFED12510

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

GVM5
Priame skrutkovania

NAPAJANIE

WVM5
uhlové vykyvné skrutkovania
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Objednavacie ¢.

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1
Konstrukéna vyska [mm]

Odchylka horizontalna +/- [mm]

Odchylka horizontalna +/- [°]

Zvisla odchylka +/- [mm]

Odchylka vertikalna +/- [°]

Strediaca sila pri blokovani [N]

Vodorovna opakovacia presnost +/- [mm/°]
Zvisla opakovacia presnost +/- [mm/°]
MnoZstvo vzduchu za jeden cyklus [cm?]
Prevadzkovy tlak [bar]

Menovity prevadzkovy tlak [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Hmotnostny moment zotrva¢nosti [kgcm?]
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
AR160P

TK 160

28

5..+80
115
5,8

@ @10H7x12

@ 6xM10x12

D160

+0.02 @10H7

@100 h7 @
I

®

T 1
C

(@) oo

D160

£0.02 @10H7

xM10
DIN 7984

@ Upevnenie (na strane robota)
Napajanie centrovanin
Upevnenie na strane néstroja

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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OCHRANA PROTI KOLizll
PREHLAD RADOV

n OCHRANA PROTI KOLIZII -
. Séria CSR 164
@ Séria CRR 178
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Prehlad radov / Ochrana proti kolizii



Séria CSR / Ochrana proti kolizii / pneumatické / Prislusenstvo robotov

OCHRANA PROTI KOLizll
SERIA CSR

» VYHODY VYROBKU

P> Nastavitel'na citlivost spustania
Regulovanim tlaku vzduchu méZete citlivost optimalne
prispdsobit na konkrétny pripad pouZitia.

» Integrované snimace

V pripade kolizie integrovany snimac vysle signal do
riadiacej jednotky na spustenie nidzového zastavenia.

» Manualne vratenie do povodnej polohy

Manualne vratenie do pévodnej polohy je vhodné vtedy,
ked treba pri danom stroji a podklade odborne posudit
podmienky na nudzoveé zastavenie.

» VHODNY VYROBOK PRE VASU APLIKACIU

> NasSe vyrobky miluju vyzvy!
Extrémne podmienky, na kazdom mieste na svete - nase komponenty a systéemy
osvedcCené v praxi vam umoznuju neobmedzené moznosti.
Najdite vhodny vyrobok pre svoje $pecialne pouzitie:
Www.zimmer-group.com
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» PREHLAD VYHOD

» TECHNICKE UDAJE

pripojna priruba robota
- rozstupova kruznica podla EN ISO 9409-1

pohon
- jednodinny pneumaticky valec
- citlivost pri povele nastavitelnd pomocou pracovného tlaku
- s integrovanou pruzinou

Prenos sily

- priamo a s nizkymi stratami pomocou plochy piesta

@ spinac tlakového rozdielu
- nepriame rozozndavanie pretazenia

Senzor
- induktivny snimac priblizenia generuje signal, ktory moéze byt
vyhodnoteny pre rozoznévanie pretazenia
- generuje automaticku nudzovu situéciu zariadenia
- induktivny snimac priblizenia, obsiahnuty v objeme dodavky 0 8 mm
s kablovou pripojkou M 8x1

@ pripojna priruba

rozoznavanie pretazenia
- vsmere Z do zdvihu 28 mm
- v horizontdlnom smere do 12.5°
- na nato¢enie okolo osi Z 360°

Pripojna priruba podla EN ISO 9409-1

Konstrukéna

velkost

CSR50 TK 50
CSR63 TK 63
CSR80 TK 80
CSR100 TK 100
CSR125 TK 125
CSR160 TK 160

Odchylka os Z Odchylka horizontalna +/-
[mm] [’
12,5 12,5
10,5 12,5
14 9
18 9
23 9
28 9

» BLIZSIE INFORMACIE SU K DISPOZiCIl ONLINE

Vsetky informécie jednym kliknutim: www.zimmer-group.com. Pomocou objednavacieho ¢isla zelaného pro-
duktu ndjdite Udaje, nakresy a 3D modely k vasej konstrukenej velkosti. Rychlo, prehladne a vzdy aktualne.
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Konstrukéna velkost CSR50 / Ochrana proti kolizii / pneumatické / Prislusenstvo robotov

OCHRANA PROTI KOLizll

KONSTRUKCNA VELKOST CSR50

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» priebeh tlakového vzduchu

[N] axidiny stav zatazenia Fa
1000+

8004
6004

4004

200

» priebeh tlakového vzduchu

Znézorfiuje sily a momenty v zavislosti od ocakavaného tlaku.

1 [bar]
6

Znézornuje sily a momenty v zavislosti od o¢akavaného tlaku.

[Nm] torzny stav zataZenia Mr
35+

28 4

214

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

1 [kus]
f induktivny snimac priblizenia - zastréka M8 g
NJ8-E2S-05 & F

1 [bar]
6

» Sily a momenty

Max. sily a momenty pozri grafy

Fal

MrL -DMy

» priebeh tlakového vzduchu

Znazorfiuje sily a momenty v zavislosti od o¢akavaného tlaku.

[Nm] vertikalny stav zatazenia My
204

0 T T 1 [bar]
6

4 [kus]
Skrutka s valcovou hlavou s vnutornym Sesthranom
C0912060169

» ODPORUCANE PRiISLUSENSTVO

NAPAJANIE é

=

PRIPOJENIA/OSTATNE

WVM5
K uhloveé vykyvné skrutkovania

konektor uhlové kabel 5 m - puzdro M8

- é GVM5 KAG500 £
ﬁ‘ Priame skrutkovania // Konektor priame kébel 5 m - puzdro M8
//_' KAW500 )
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» Technické udaje
Objednavacie ¢. CSR50

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1
Konstrukéna vyska [mm]

Odchylka os Z [mm]

Axidlna opakovacia presnost +/- [mm]
Odchylka horizontalna +/- [°]

Radidlna opakovacia presnost +/- [mm]
Prevadzkovy tlak [bar]

Menovity prevadzkovy tlak [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Hmotnost [kg]

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

4x 90°

10

19

@63 h8 @

gas n (1) | | M @

il
<>

65
34

&

My

s

12

!

_f_:‘ T

L.
125 @

s H (1)

963 h8

35

4x 90°

oeHmaz (1)

@50

+0.02 @6H7

@ Upevnenie CSR

@ Napéajanie

3 zdvih z

@ platia adaptéra
Maximalna odchylka
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Konstrukéna velkost CSR63 / Ochrana proti kolizii / pneumatické / Prislusenstvo robotov

OCHRANA PROTI KOLizll
KONSTRUKCNA VELKOST CSR63

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» priebeh tlakového vzduchu » Sily a momenty
Max. sily a momenty pozri grafy
Znézorfiuje sily a momenty v zavislosti od ocakavaného tlaku.
[N] axidiny stav zatazenia Fa
2000+ Fal
16004 TZ
WDy,
8004
4004
0 T T T T [bar]
2 3 4 5 6
» priebeh tlakového vzduchu » priebeh tlakového vzduchu
Znézornuje sily a momenty v zavislosti od o¢akavaného tlaku. Znazorfiuje sily a momenty v zavislosti od o¢akavaného tlaku.
[Nm] torzny stav zatazenia Mr [Nm] vertikalny stav zatazenia My
501 301
40 244
304 184
204 124
104 64
-
0 T T T T 1 [bar] 0 T T T T 1 [bar]
2 3 4 5 6 2 3 4 5 6
» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY
1 [kus] 4 [kus]
f induktivny snimac priblizenia - zastréka M8 g Skrutka s valcovou hlavou s vnutornym Sesthranom
NJ8-E2S-05 & I C0912060169
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
NAPAJANIE é @ PRIPOJENIA/OSTATNE
- é GVM5 KAG500 )
ﬁ‘ Priame skrutkovania // Konektor priame kébel 5 m - puzdro M8
WVM5 - KAW500 £
K uhlové vykyvné skrutkovania /’ konektor uhlové kabel 5 m - puzdro M8
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» Technické udaje
Objednavacie ¢. CSR63

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1 TK 63
Konstrukéna vyska [mm] 78
Odchylka os Z [mm] 10,5
Axidlna opakovacia presnost +/- [mm] 0,05
Odchylka horizontalna +/- [°] 12,5
Radidlna opakovacia presnost +/- [mm] 0,05
Prevadzkovy tlak [bar] 1..6
Menovity prevadzkovy tlak [bar] 6
Prevadzkova teplota [°C] 5..+80
Hmotnost [kg] 1,1

@ Upevnenie CSR
[ @ Napéajanie
! 3 zdvih z

@ platria adaptéra
R

- ) Maximalna odchylka
/
!
' / 6H7x6

10

95
485

4x 90°

x M6x13

oG

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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Konstrukéna velkost CSR80 / Ochrana proti kolizii / pneumatické / Prislusenstvo robotov

OCHRANA PROTI KOLizll
KONSTRUKCNA VELKOST CSR80

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» priebeh tlakového vzduchu

Znézorfiuje sily a momenty v zavislosti od ocakavaného tlaku.

[N] axidlny stav zatazenia Fa
30001

2400
18004
12004

6004
A

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

» priebeh tlakového vzduchu

Znézornuje sily a momenty v zavislosti od o¢akavaného tlaku.

[Nm] torzny stav zatazenia Mr
1501

1204
904
60

304
I

0 T T T T 1 [bar]
6

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

1 [kus]

y

NJ8-E2S-05

induktivny snimac priblizenia - zastréka M8

4>

» Sily a momenty

Max. sily a momenty pozri grafy

Fal

MrL

Oy

» priebeh tlakového vzduchu

Znazorfiuje sily a momenty v zavislosti od o¢akavaného tlaku.

[Nm] vertikalny stav zatazenia My
1001

80
60
404
204

L
0 T T T T 1 [bar]
6

6 [kus]
Skrutka s valcovou hlavou s vnutornym Sesthranom
C0912080169

» ODPORUCANE PRiISLUSENSTVO

NAPAJANIE

PRIPOJENIA/OSTATNE

uhloveé vykyvné skrutkovania

konektor uhlové kabel 5 m - puzdro M8

a é GVMS5 icam— KAG500 =
ﬁ‘ Priame skrutkovania // Konektor priame kébel 5 m - puzdro M8
WVM5 /": KAW500 )
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» Technické udaje
Objednavacie ¢. CSR80

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1 TK 80
Konstrukéna vyska [mm] 78,5
Odchylka os Z [mm] 14
Axidlna opakovacia presnost +/- [mm] 0,05
Odchylka horizontalna +/- [°] 9
Radidlna opakovacia presnost +/- [mm] 0,05
Prevadzkovy tlak [bar] 1..6
Menovity prevadzkovy tlak [bar] 6
Prevadzkova teplota [°C] 5..+80
Hmotnost [kg] 1,7

61

95

6 -

£0.02 @8H7

D124

omg P

85

@ 6x M8

DIN912*

S
[
©- &
QO 2 3
i 1| ? [l
.
- T T
- o — J I - e

o

9
@50 HT @

2100 h8

\%GBHM}.S @

280
+0.02 @8H7

@ Upevnenie CSR

@ Napéajanie

3 zdvih z

@ platia adaptéra
Maximalna odchylka
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Konstrukéna velkost CSR100 / Ochrana proti kolizii / pneumatické / PrisluSenstvo robotov

OCHRANA PROTI KOLizll
KONSTRUKCNA VELKOST CSR100

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» priebeh tlakového vzduchu

Znézorfiuje sily a momenty v zavislosti od ocakavaného tlaku.

[N] axidlny stav zatazenia Fa
50001

4000
3000
2000

10004
[

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

» priebeh tlakového vzduchu

Znézornuje sily a momenty v zavislosti od o¢akavaného tlaku.

[Nm] torzny stav zataZenia Mr
250+

200
1504
1004

504
I

0 T T T T 1 [bar]
6

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

1 [kus]

y

NJ8-E2S-05

induktivny snimac priblizenia - zastréka M8

4>

» Sily a momenty

Max. sily a momenty pozri grafy

Fal

MrL

Oy

» priebeh tlakového vzduchu

Znazorfiuje sily a momenty v zavislosti od o¢akavaného tlaku.

[Nm]  vertikéiny stav zataZenia My
250+

200
150
1004

504

0 T T T T 1 [bar]
6

6 [kus]
Skrutka s valcovou hlavou s vnutornym Sesthranom
C0912080209

» ODPORUCANE PRiISLUSENSTVO

NAPAJANIE

PRIPOJENIA/OSTATNE

uhloveé vykyvné skrutkovania

konektor uhlové kabel 5 m - puzdro M8

- é GV1-8X8 KAG500 £
ﬁ‘ Priame skrutkovania // Konektor priame kébel 5 m - puzdro M8
WV1-8X8 //_' KAWS500 ( S )
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Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1
Konstrukéna vyska [mm]

Odchylka os Z [mm]

Axidlna opakovacia presnost +/- [mm]
Odchylka horizontalna +/- [°]

Radidlna opakovacia presnost +/- [mm]
Prevadzkovy tlak [bar]

Menovity prevadzkovy tlak [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Hmotnost [kg]

» Technické udaje

Objednavacie ¢. CSR100

TK 100
97,5

18
0,05

9

0,05

95+

+0.02 G8H7

@159

D125 h8 @

/—GUE"

95

915

—F-

AL}

— T !

T 5
o

D125 h8

@ 6xM8

DIN912*

\—ﬂBHMS.s

2100

+0.02 @8H7

@ Upevnenie CSR
@ Napéajanie
u (0 O zavih z

6x M8x14 @ @ platia adaptéra

Maximalna odchylka

®

O]
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Konstrukéna vel'kost CSR125 / Ochrana proti kolizii / pneumatické / PrisluSenstvo robotov

OCHRANA PROTI KOLizll
KONSTRUKCNA VELKOST CSR125

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

P> priebeh tlakového vzduchu » Sily a momenty
Max. sily a momenty pozri grafy
Znazornuje sily a momenty v zavislosti od o¢akavaného tlaku.
[N] axidlny stav zatazenia Fa
90001 Fa I
8000
7000 1z
6000 4
5000 mrS Dy
4000
30004
20004
10004
0 v r v v 1 [bar]
0 1 2 3 4 5 6 7
» priebeh tlakového vzduchu » priebeh tlakového vzduchu
Znazornuje sily a momenty v zavislosti od o¢akavaného tlaku. Znézornuije sily a momenty v zavislosti od ocakavaného tlaku.
[Nm] torzny stav zatazenia Mr [Nm] vertikalny stav zatazenia My
600+ 700+
5004 600 4
500
4004
400
3004
300
2004
2004
1004 1004
0 T T T T T T 1 [bar] 0 T T T T T T 1 [bar]
1 2 3 4 5 6 7 0 1 2 3 4 5 6 7
1 [kus] 6 [kus]
f induktivny snimac priblizenia - zastréka M8 a Skrutka s valcovou hlavou s vnutornym Sesthranom
NJ8-E2S-05 & l C0912100309

» ODPORUCANE PRiISLUSENSTVO

NAPAJANIE é @ PRIPOJENIA/OSTATNE

GV1-8X8 KAG500 )

Priame skrutkovania // Konektor priame kébel 5 m - puzdro M8

WV1-8X8 ' KAWS500 ‘ © )
K uhlové vykyvné skrutkovania /’ konektor uhlové kabel 5 m - puzdro M8
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Objednavacie ¢.

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1
Konstrukéna vyska [mm]

Odchylka os Z [mm]

Axidlna opakovacia presnost +/- [mm]
Odchylka horizontalna +/- [°]

Radidlna opakovacia presnost +/- [mm]
Prevadzkovy tlak [bar]

Menovity prevadzkovy tlak [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Hmotnost [kg]

» Technické udaje
CSR125

TK 125

136

23

0,05

9

0,05

—G1/8" @

6x M10
DIN 912*

+0.02 P 10H7

8 1 ) & 8
|
Y THd -
2 ] = SE——
@MSJ \A@ )

) 10H7x26 @

@ Upevnenie CSR
Napéajanie

3 zdvih z

@ platria adaptéra
Maximalna odchylka

@ Uzatvaranie vzduchom
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Konstrukéna vel'kost CSR160 / Ochrana proti kolizii / pneumatické / PrisluSenstvo robotov

OCHRANA PROTI KOLizll

KONSTRUKCNA VELKOST CSR160

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» priebeh tlakového vzduchu

[N] axidlny stav zatazenia Fa
16000+

140004
120004
10000 4
80004
6000

4000
2000

0
0

o
w
IS
o

» priebeh tlakového vzduchu

Znézorfiuje sily a momenty v zavislosti od ocakavaného tlaku.

1 [bar]
7

Znézornuje sily a momenty v zavislosti od o¢akavaného tlaku.

[Nm] torzny stav zatazenia Mr
1200+

1000+
800
600
400

200

0

N
]
IS
S}

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

1 [kus]
f induktivny snimac priblizenia - zastréka M8 g
NJ8-E2S-05 & F

1 [bar]
7

» Sily a momenty

Max. sily a momenty pozri grafy

Fal

MrL -DMy

» priebeh tlakového vzduchu

Znazorfiuje sily a momenty v zavislosti od o¢akavaného tlaku.

[Nm]  vertikéiny stav zataZenia My
1400+

1200+
1000+
800
600
400

2004

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

6 [kus]
Skrutka s valcovou hlavou s vnutornym Sesthranom
C0912100309

» ODPORUCANE PRiISLUSENSTVO

NAPAJANIE é

=

PRIPOJENIA/OSTATNE

WV1-8X8
K uhloveé vykyvné skrutkovania

konektor uhlové kabel 5 m - puzdro M8

- é GV1-8X8 KAG500 £
ﬁ‘ Priame skrutkovania // Konektor priame kébel 5 m - puzdro M8
//_' KAW500 )
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Objednavacie ¢.

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1
Konstrukéna vyska [mm]

Odchylka os Z [mm]

Axidlna opakovacia presnost +/- [mm]
Odchylka horizontalna +/- [°]

Radidlna opakovacia presnost +/- [mm]
Prevadzkovy tlak [bar]

Menovity prevadzkovy tlak [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Hmotnost [kg]

» Technické udaje
CSR160

TK 160

161

28

0,05

9

0,05

10

131

+0.02 @10H7

2216

95

b 6p°

0

O, 20 18
- o ()
.

20

161

24

@ 6xM10

DIN912*

D160

95

oo (1)

+0.02 @10H7

®

@ Upevnenie CSR

@ Napéajanie

3 zdvih z

@ platria adaptéra
Maximalna odchylka

@ Uzatvaranie vzduchom
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Séria CRR / Ochrana proti kolizii / pneumatické / Prislusenstvo robotov

OCHRANA PROTI KOLizll
SERIA CRR

» VYHODY VYROBKU

P> Nastavitel'na citlivost spustania
Regulovanim tlaku vzduchu méZete citlivost optimalne
prispdsobit na konkrétny pripad pouZitia.

» Integrované snimace

V pripade kolizie integrovany snimac vysle signal do
riadiacej jednotky na spustenie nidzového zastavenia.

» Automatizované vratenie do pévodnej polohy

Po nudzovom zastaveni mbzete ochranu pred koliziou z
bezpeénej vzdialenosti vratit do pdvodnej polohy. Tento
postup mozno vyuZit, ked sa chcete vyhnut vstupu do
zariadenia ¢i uz z dévodu bezpednosti alebo stazenych
podmienok.

» VHODNY VYROBOK PRE VASU APLIKACIU

> NasSe vyrobky miluju vyzvy!
Extrémne podmienky, na kazdom mieste na svete - nase komponenty a systéemy
osvedcCené v praxi vam umoznuju neobmedzené moznosti.
Najdite vhodny vyrobok pre svoje $pecialne pouzitie:
Www.zimmer-group.com
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» PREHLAD VYHOD

pripojna priruba robota
- rozstupova kruznica podla EN ISO 9409-1

registracia polohy piesta
- snimac generuje signal, ktory mozno vyhodnotit v rdmci
rozpoznévania pretazenia
- snimac¢ magnetického pola, ktory je stcastou dodévky

pohon
- jednodinny pneumaticky valec
- citlivost pri povele nastavitelnd pomocou pracovného tlaku
- s integrovanou pruzinou

rozoznavanie pretaZzenia
- vsmere Z
- vyklopenie v horizontalnom smere
- pretocenie okolo osi Z

pripojna priruba
- rozstupova kruznica podla EN ISO 9409-1

@ Vratenie do pévodnej polohy
- pripojna priruba sa pomocou piestu posunie do svojej vychodiskovej

polohy
» TECHNICKE UDAJE
Pripojna priruba podla EN ISO 9409-1 Odchylka os Z Axialna opakovacia presnost +/-

Konstrukéna T Tl
velkost

TK 40 8 0,01

TK 50 12 0,01

TK 63 15 0,01

» BLIZSIE INFORMACIE SU K DISPOZiCIl ONLINE

Vsetky informécie jednym kliknutim: www.zimmer-group.com. Pomocou objednavacieho ¢isla zelaného pro-
duktu ndjdite Udaje, nakresy a 3D modely k vasej konstrukenej velkosti. Rychlo, prehladne a vzdy aktualne.

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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Konstrukéna vel’kost CRR40 / Ochrana proti kolizii / pneumatické / Prislusenstvo robotov

OCHRANA PROTI KOLizll
KONSTRUKCNA VELKOST CRR40

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

P> priebeh tlakového vzduchu » Sily a momenty
Max. sily a momenty pozri grafy
Znazornuje sily a momenty v zavislosti od o¢akavaného tlaku.
[N] axidiny stav zatazenia Fa
1200+ FaI
10004
1z
800
600 MI’Q’ -DMy
400+
2004
0 T T T T T 1 [bar]
1 2 3 4 5 6
» priebeh tlakového vzduchu » priebeh tlakového vzduchu
Znazornuje sily a momenty v zavislosti od o¢akavaného tlaku. Znézornuije sily a momenty v zavislosti od ocakavaného tlaku.
[Nm] torzny stav zataZenia Mr [Nm] vertikélny stav zatazenia My
404 50
404
304
304
204
204
104
104
0 v r v ,  [bar] 0 v r r 1 [bar]
0 1 2 3 4 5 6 0 1 2 3 4 5 6
» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY
1 [kus]
Coa—— Senzor magnetického pola priamy, kabel 0,3 m - zastréka M8
O —
MFS02-S-KHC-P1-PNP
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
= . 2
NAPAJANIE PRIPOJENIA/OSTATNE
- 9 GVM5 KAG500 )
= Priame skrutkovania // Konektor priame kabel 5 m - puzdro M8
WVM5 ' KAW500
- uhlové vykyvné skrutkovania // konektor uhlové kébel 5 m - puzdro M8

180 www.zimmer-group.com » Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu



» Technické udaje

Objednavacie ¢. CRR40N-A

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1
Odchylka os Z [mm]

Axidlna opakovacia presnost +/- [mm]
Citlivost axialnej odozvy [mm]
Odchylka horizontalna +/- [°]

Radidlna opakovacia presnost +/- [min]
Citlivost radialnej odozvy [°]

Rotécia v osi Z [°]

Opakovacia presnost rotacny +/- [min]
Citlivost reakcie rotacna [°]
Prevadzkovy tlak [bar]

Menovity prevadzkovy tlak [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Objem valca na cyklus [cm?]

Hmotnost [kg]

TK 40
8

0,01
0,5
14,0
4

1,5
21

4

1
05..6

5..+80
14,60

hmotnostny moment zotrvaénosti okolo osi Z [kgecm?] | 2,64

0,61

4x90°

40

+ 0.02 96H7

31

60 h8
I, ﬁ:ﬂ»ﬂ‘[ il |
| ®
¢ @uio -

el
o =L
7 /
@ |
@25 H7
@50 hs
4x90°
& 6m6x12 €
DIN6325 ol8
<
SIS
S
<H

4x M6x12
DIN7991

@ Upevnenie CRR
Napéajanie
Upevnenie (na strane zakaznika)
13 zavih z
platria adaptéra
@ Maximéalna odchylka
@ Senzor magnetického pola/Senzor

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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Konstrukéna vel'kost CRR50 / Ochrana proti kolizii / pneumatické / Prislusenstvo robotov

OCHRANA PROTI KOLizll
KONSTRUKCNA VELKOST CRR50

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

P> priebeh tlakového vzduchu

Znazornuje sily a momenty v zavislosti od o¢akavaného tlaku.

[N] axidiny stav zatazenia Fa
25001

20004
15004
10004

500

0 T T T T T 1 [bar]
5 6

» priebeh tlakového vzduchu

Znazornuje sily a momenty v zavislosti od o¢akavaného tlaku.

[Nm] torzny stav zataZenia Mr
1201

100
80
60+
404

20

0 : . . , [bar]
0 1 2 3 4 5 6

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

1 [kus]

MFS02-S-KHC-P1-PNP

Senzor magnetického pola priamy, kabel 0,3 m - zastréka M8

NAPAJANIE

GVM5
Priame skrutkovania

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
;Ilu

» Sily a momenty

Max. sily a momenty pozri grafy

Fal

Mrt,

Oy

» priebeh tlakového vzduchu

Znézornuije sily a momenty v zavislosti od ocakavaného tlaku.

[Nm] vertikélny stav zatazenia My
1201

100
80
60
40

20

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

PRIPOJENIA/OSTATNE

KAG500 ©
Konektor priame kabel 5 m - puzdro M8

WVM5
uhlové vykyvné skrutkovania

AL A

KAW500
konektor uhlové kébel 5 m - puzdro M8
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Objednavacie ¢.

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1
Odchylka os Z [mm]

Axidlna opakovacia presnost +/- [mm]
Citlivost axialnej odozvy [mm]
Odchylka horizontalna +/- [°]

Radidlna opakovacia presnost +/- [min]
Citlivost radialnej odozvy [°]

Rotécia v osi Z [°]

Opakovacia presnost rotacny +/- [min]
Citlivost reakcie rotacna [°]
Prevadzkovy tlak [bar]

Menovity prevadzkovy tlak [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Objem valca na cyklus [cm?]
hmotnostny moment zotrva¢nosti okolo osi Z [kgcm?]
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
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

80 h8

)
©

5

76.5

39.8

‘ 16.2

et

P emex14
DING325

O

3.5

©

+0.02 g6m6

@ Upevnenie CRR
Napéajanie
Upevnenie (na strane zakaznika)
13 zavih z
platria adaptéra
@ Maximéalna odchylka
@ Senzor magnetického pola/Senzor

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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Konstrukéna vel'kost CRR63 / Ochrana proti kolizii / pneumatické / Prislusenstvo robotov

OCHRANA PROTI KOLizll
KONSTRUKCNA VELKOST CRR63

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

P> priebeh tlakového vzduchu » Sily a momenty
Max. sily a momenty pozri grafy
Znazornuje sily a momenty v zavislosti od o¢akavaného tlaku.
[N] axidiny stav zatazenia Fa
40001 Fal
30001 1z
2000 MrL -DMy
10004
0 T T T T T 1 [bar]
1 2 3 4 5 6
» priebeh tlakového vzduchu » priebeh tlakového vzduchu
Znazornuje sily a momenty v zavislosti od o¢akavaného tlaku. Znézornuije sily a momenty v zavislosti od ocakavaného tlaku.

[Nm] torzny stav zataZenia Mr [Nm] vertikélny stav zatazenia My

250+ 250+

2004 2004

1504 1504

1004 1004

50 504
0 v v v ,  [bar] 0 v v v 1 [bar]
0 1 2 3 4 5 6 0 1 2 3 4 5 6

» OBSIAHNUTE V OBJEME DODAVKY

1 [kus]
Senzor magnetického pola priamy, kabel 0,3 m - zastréka M8
MFS02-S-KHC-P1-PNP

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
;Ilu

NAPAJANIE é PRIPOJENIA/OSTATNE

=M

i 9 GVM5 a— KAG500 ()
= Priame skrutkovania // Konektor priame kabel 5 m - puzdro M8
WVM5 v KAW500
- uhlové vykyvné skrutkovania // konektor uhlové kébel 5 m - puzdro M8
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Objednavacie ¢.

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1
Odchylka os Z [mm]

Axidlna opakovacia presnost +/- [mm]
Citlivost axialnej odozvy [mm]
Odchylka horizontalna +/- [°]

Radidlna opakovacia presnost +/- [min]
Citlivost radialnej odozvy [°]

Rotécia v osi Z [°]

Opakovacia presnost rotacny +/- [min]
Citlivost reakcie rotacna [°]
Prevadzkovy tlak [bar]

Menovity prevadzkovy tlak [bar]
Prevadzkova teplota [°C]

Objem valca na cyklus [cm?]
hmotnostny moment zotrva¢nosti okolo osi Z [kgcm?]
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
CRR63N-A
TK 63

15

0,01

0,5

13,0

4

1,5

22

4

1

05..6

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

4x90°

+ 0.02 g6H7

M5
~
I @100 h8
= AT ]
T - E
(]
<
O
()
o pm Il ¢4 T
=/ -~
R Ry e S o
IRIECRE
@ a0 H? @
@80 h8
4x 90

& 6m6x12
DIN6325

o)
+0.02 g6m6

4x Méx14
DIN7991

©

@ Upevnenie CRR
Napéajanie
Upevnenie (na strane zakaznika)
13 zavih z
platria adaptéra
@ Maximéalna odchylka
@ Senzor magnetického pola/Senzor

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com
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MATCH - END-OF-ARM-ECOSYSTEM
PREHLAD PRODUKTOV

n MATCH - END-OF-ARM-ECOSYSTEM 186 - 319
\g MATCH - Modul robota 188

:- MATCH - Chapadid 268

0 MATCH - Uhlové priruba 316
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MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Modul robota

MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-00-01-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou .
h » Sily a momenty
silou
Zobrazuije statickeé sily a momenty
kol Zobrazuje maximalnu manipulac¢nu hmotnost v zavislosti od zrychlenia
a ramena paky
18
16
14 - Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\.
. Cammn 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 My (o “0
v Fa [N] 500
» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou
kgl Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
| a ramena paky
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]
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
@ 3] KOMPONENTY CHAPADLA E PRIPOJENIA/OSTATNE
[====]

| LWR50L-03-00002-A
x
i

MATCH - Chapadla

WVM7

uhlové vykyvné skrutkovania

LWR50L-23-00006-A
3 MATCH - Chapadla
d

ZUB123084
Ulava od napatia
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» Technické udaje
Objednavacie ¢. LWR50F-00-01-A

Vhodné pre typ robot ISO TK 50*
Konstrukcia MRK podla ISO/TS 15066 Ano
Pripajanie Digitéalny 1/0
10 logika PNP
Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1 TK 50
Manipulaéna hmotnost max. [kg] 25
Pripojovacia kabel Konektor, M8, 8-pdlovy
Blokovaci zdvih [mm] 1

Elektricky prenos energie integrované
Pneumaticky prenos energie integrované
Utahovacia sila [N] 50

Sila rozpojenia [N] 0
Opakovacia presnost v X, Y [mm] 0,05
Opakovacia presnost v Z [mm] 0,05

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm] 1,0
Prevadzkova teplota [°C] 5..+60
Zivotnost v cykloch 100000
Druh krytia potem IEC 60529 IP40
Hmotnost [kg] 0,31

*Mechanické pripojenie kompatibilné so vSetkymi robotmi s prirubou ISO PCD 50 mm. Elektrické pripojenie prostrednictvom Standardného kabla s 8-pdlovou zasuvkou M8.

@ Upevnenie (na strane robota)
Napéjanie
@ privod vzduchu
Uzemnenie
@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)

21
(o]
| =

i

), ——M3x5 @

L 0
<
L ——2x M7x1 @

4x M6

1909

12.75
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MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Modul robota

MATCH - MODUL ROBOTA

LWR50F-00-04-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou
silou

Zobrazuje maximalnu manipulac¢nu hmotnost v zavislosti od zrychlenia

[kal a ramena paky

18

° =

14

12

10 =
° ’_’_°_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —e— 5m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0

0 50 100 150 200 250 300 [mm]

» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou

Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
a ramena paky

12 I ||

10
8
6 2,5 m/s?
4 —o— 5m/s?
—e— 10 m/s?

0 50 100 150 200 250 300 [mm]

[kal
1

» ODPORUCANE PRiISLUSENSTVO

@ i] KOMPONENTY CHAPADLA

===
LWR50L-02-00001-A
- MATCH - Chapadla

=

» Sily a momenty

Zobrazuije statické sily a momenty

Fa
Mr (_, ‘ ﬂ My
Mr [Nm] 20
My [Nm] 40
Fa [N] 500

E PRIPOJENIA/OSTATNE

S — CSTE01483
—— Pripojovaci kébel, priamy, 5 m - zasuvka M12

LWR50L-03-00001-A
MATCH - Chapadla

KAG500IL

Konektor priame 5 m - konektor, zdierka M12

RBI0-Link

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chépadla

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

LWR50L-23-00002-A
0l MATCH - Chapadla

ZUB123084
Ulava od napatia

e
|
o
WVM7
A uhlové vykyvné skrutkovania
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» Technické udaje
Objednavacie ¢. LWR50F-00-04-A

Vhodné pre typ robot

Pripajanie

Pripojna priruba podla EN ISO 9409-1
Manipula¢na hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]

Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

ISO TK50*
10-Link

TK 50

25

1
integrované
integrované
50

0

0,05

0,05

1,0
5..+60
100000
IP40

0,28

Konektor, M12, 5-polovy

*Mechanické pripojenie kompatibilné so vSetkymi robotmi s prirubou ISO PCD 50 mm. Elektrické pripojenie prostrednictvom standardnej zasuvky IO-Link M12-5.

2x M4x4

21

GIRMLY

5 O
+0.02 g6m6

@ Upevnenie (na strane robota)
Napajanie
@ privod vzduchu
Uzemnenie
@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)

4x M6
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MATCH - MODUL ROBOTA

LWR50F-00-05-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou
silou

Zobrazuje maximalnu manipulac¢nu hmotnost v zavislosti od zrychlenia

[kal a ramena paky

18

° =

14

12

10 =
° ’_’_°_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —e— 5m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0

0 50 100 150 200 250 300 [mm]

» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou

Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
a ramena paky

12 I ||

10
8
6 2,5 m/s?
4 —o— 5m/s?
—e— 10 m/s?

0 50 100 150 200 250 300 [mm]

[kal
1

» ODPORUCANE PRiISLUSENSTVO

@ i] KOMPONENTY CHAPADLA

===
LWR50L-02-00001-A
- MATCH - Chapadla

i

=

» Sily a momenty

Zobrazuije statické sily a momenty

Fa
Mr (_, ‘ ﬂ My
Mr [Nm] 20
My [Nm] 40
Fa [N] 500

E PRIPOJENIA/OSTATNE

S — CSTE01483
—— Pripojovaci kébel, priamy, 5 m - zasuvka M12

vif

LWR50L-03-00001-A
MATCH - Chapadla

KAG500IL

Konektor priame 5 m - konektor, zdierka M12

RBI0-Link

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chépadla

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

LWR50L-23-00002-A
MATCH - Chapadla

ZUB123084
Ulava od napatia

e
|
o
WVM7
J uhlové vykyvné skrutkovania
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Objednavacie ¢.

Vhodné pre typ robot

Pripajanie

Pripojna priruba podla EN ISO 9409-1
Zobrazenie stavu

Manipula¢na hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]

Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

*Mechanickeé pripojenie kompatibilné so vSetkymi robotmi s prirubou ISO PCD 50 mm. Elektrické pripojenie prostrednictvom standardnej zasuvky |O-Link M12-5.

» Technické udaje
LWR50F-00-05-A
ISO TK 50*

10-Link

TK 50

Ano

25

Konektor, M12, 5-polovy
1

integrované
integrované

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100000

IP40

0,33

0

s (3)
| =)

Qo

21D
+0.02 o6m6

315f

L —2x M7x1 @

M—==—1M

29

N

12.75

©

4x M6

1804762 / Cb

6m6

@ Upevnenie (na strane robota)
Napajanie
@ privod vzduchu
Uzemnenie
@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-00-06-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

silou
(X
kal aramena paky
18

16

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou

Zobrazuje maximalnu manipulac¢nu hmotnost v zavislosti od zrychlenia

MZ&TCH

i =

12 ?

10 =
° ’_’_°_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —e— 5m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0

0 50 100 150 200 250 300 [mm]

» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-

cou silou

[kal
1

a ramena paky

D N\

Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

0 50 100 150 200 250

» ODPORUCANE PRiISLUSENSTVO

@ i] KOMPONENTY CHAPADLA

=

300 [mm]

» Sily a momenty

Zobrazuije statické sily a momenty

Mir ‘Fa
C @ "

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

E PRIPOJENIA/OSTATNE
A =

a LWR50L-02-00001-A . —
MATCH - Chépadlia —

CSTE01483
Pripojovaci kabel, priamy, 5 m - zasuvka M12

LWR50L-03-00001-A
MATCH - Chapadla

RBI0-Link

KAG500IL

Konektor priame 5 m - konektor, zdierka M12

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chépadla

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

WVM7

uhlové vykyvné skrutkovania

LWR50L-29-00001-A
MATCH - Uhlova priruba

R
|
L
LWR50L-23-00002-A
¥ MATCH - Chéapadla -

ZUB123084
Ulava od napatia
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Objednavacie ¢.

Vhodné pre typ robot

Pripajanie

Pripojna priruba podla EN ISO 9409-1
Manipula¢na hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]

Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

*Mechanické pripojenie kompatibilné so vSetkymi robotmi s prirubou ISO PCD 50 mm. Elektrické pripojenie prostrednictvom standardnej zasuvky IO-Link M12-5.

» Technické udaje
LWR50F-00-06-A
ISO TK 50*

10-Link

TK 50

25

Konektor, M12, 5-polovy
1

integrované
integrované

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100000

1P40

0,28

@ Upevnenie (na strane robota)
Napéjanie

@ privod vzduchu
Uzemnenie

@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)

©

4x M6
1804762/ (b
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-01-02-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou .
h » Sily a momenty
silou
Zobrazuije statickeé sily a momenty
kol Zobrazuje maximalnu manipulac¢nu hmotnost v zavislosti od zrychlenia
a ramena paky
18
16
14 - Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\.
. Cammn 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 My (o “0
v Fa [N] 500
» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou
kgl Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
| a ramena paky
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]
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
@ 3] KOMPONENTY CHAPADLA E PRIPOJENIA/OSTATNE
[====]

| LWR50L-03-00002-A
x
i

MATCH - Chapadla

WVM7

uhlové vykyvné skrutkovania

LWR50L-23-00006-A
3 MATCH - Chapadla
d

ZUB123084
Ulava od napatia
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Objednavacie ¢.

Vhodné pre typ robot

Pripajanie

10 logika

Pripojna priruba podia EN ISO 9409-1
Manipula¢na hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]

Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

Digitalny /O
NPN

TK 50

25

1
integrované
integrované
50

0

0,05

0,05

1,0
5...+60
100000
IP40

0,29

» Technické udaje
LWR50F-01-02-A
Universal Robots e-Series

Konektor, M8, 8-polovy

2x M4x4

RN m

21

@4’@:3

75

s O
+0.02 g6m6

31.57

45°

M—=—0

Te00
15

L——2x M7x1 @

12.75

@ Upevnenie (na strane robota)
Napajanie
@ privod vzduchu
Uzemnenie
@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)

©

65, 8
m
e #
w _
|
i
| o
| &
i ?
i
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-01-03-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou .
silou » Sily a momenty
Zobrazuije statické sily a momenty
kol Zobrazuje maximalnu manipulac¢nu hmotnost v zavislosti od zrychlenia
aramena paky
18
16
14 - Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\.
. Cammn 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 My (o “0
v Fa [N] 500
» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou
kgl Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
| a ramena paky
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]
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
@ 3] KOMPONENTY CHAPADLA E PRIPOJENIA/OSTATNE
[====]

LWR50L-02-00001-A
- MATCH - Chapadla
i

WVM7

uhlové vykyvné skrutkovania

i ] LWR50L-03-00001-A &
MATCH - Chapadla
x
i

ZUB123084
Ulava od napatia

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chépadla

LWR50L-23-00002-A
0l MATCH - Chapadla
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» Technické udaje
Objednavacie ¢. LWR50F-01-03-A

Vhodné pre typ robot

Universal Robots e-Series

Konfiguracia rozhrania

Pripajanie

Pripojna priruba podia EN ISO 9409-1
Zobrazenie stavu

Manipulaéna hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]

Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

Ethernet RJ45
RS485

TK 50

Ano

25

1
integrované
integrované
50

0

0,05

0,05

1,0
5..+60
100000
IP40

0,43

Konektor, M8, 8-polovy

2.9

39
o2l

ﬁM\’BxS @
po

50
+0.02 26m6

Q31.5fz

57.5+005

L —2x M7x1 @

EEGCERY

12.75

o
w o

©

1S04762 / <6

W

4x M6

.

=]

i
6m6

©

@ Upevnenie (na strane robota)
Napajanie

@ privod vzduchu
Uzemnenie

@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)

o o
A I R
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-04-01-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

silou

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou

Zobrazuje maximalnu manipulac¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia

MZ&TCH

[kal a ramena paky

18

° =

14

12

10 =
° ’_’_'_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —e— 5m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0

0 50 100 150 200 250 300 [mm]

» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-

cou silou
kgl Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
9 a ramena paky
1
12 I L
10
8
6 2,5 m/s?
4 —e— 5m/s?
—e— 10 m/s?
2
0
0 50 100 150 200 250 300 [mm]

» ODPORUCANE PRiISLUSENSTVO

E @ PRIPOJENIA/OSTATNE

WVM7
K uhlové vykyvné skrutkovania

ZUB123084
Ulava od napétia
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» Sily a momenty

Zobrazuije statické sily a momenty

Fa
Mr (_, ‘ ﬂ My
Mr [Nm] 20
My [Nm] 40
Fa [N] 500



Objednavacie ¢.

Vhodné pre typ robot

Pripajanie

10 logika

Pripojna priruba podia EN ISO 9409-1
Manipula¢na hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]

Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
LWR50F-04-01-A
Techman Release > 3.0 / OMRON TM-Series*
Digitéalny 1/0

NPN

TK 50

25

Konektor, M8, 8-polovy
1

integrované
integrované

50

0

0,05

0,05

1,0

5...+60

100000

IP40

0,62

*Vhodné pre vSetky zariadenia Techman / OMRON TM-Series od revizie hardvéru 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

@ Upevnenie (na strane robota)
Napajanie
@ privod vzduchu
Uzemnenie
@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)

M8

~300

-
j—
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-06-01-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou .
h » Sily a momenty
silou
Zobrazuije statickeé sily a momenty
kol Zobrazuje maximalnu manipulac¢nu hmotnost v zavislosti od zrychlenia
a ramena paky
18
16
14 - Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\.
. Cammn 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 My (o “0
v Fa [N] 500
» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou
kgl Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
| a ramena paky
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]
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
@ 3] KOMPONENTY CHAPADLA E PRIPOJENIA/OSTATNE
[====]

| LWR50L-03-00002-A
x
i

MATCH - Chapadla

WVM7

uhlové vykyvné skrutkovania

LWR50L-23-00006-A
3 MATCH - Chapadla
d

ZUB123084
Ulava od napatia
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Objednavacie ¢.

Vhodné pre typ robot

Konstrukcia MRK podla ISO/TS 15066
Pripajanie

10 logika

Pripojna priruba podfa EN ISO 9409-1
Manipulaéna hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]

Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

Ano

NPN

25

1

50

0
0,05
0,05
1,0

IP40
0,29

» Technické udaje

LWR50F-06-01-A

JAKA Zu / Schneider Electric Lexium Cobot
Digitéalny 1/0

TK 50

integrované
integrované

5..+60
100000

Konektor, M8, 8-polovy

21

ﬁMSXf) @
3

Nt
NI | —oxmrxi @

12.75

@ Upevnenie (na strane robota)
Napéjanie
@ privod vzduchu
Uzemnenie
@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)

=

=gl
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-07-01-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou .
h » Sily a momenty
silou
Zobrazuije statickeé sily a momenty
kol Zobrazuje maximalnu manipulac¢nu hmotnost v zavislosti od zrychlenia
a ramena paky
18
16
14 - Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\.
. Cammn 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 My (o “0
v Fa [N] 500
» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou
kgl Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
| a ramena paky
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]
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
@ 3] KOMPONENTY CHAPADLA E PRIPOJENIA/OSTATNE
[====]

| LWR50L-03-00002-A
x
i

MATCH - Chapadla

WVM7

uhlové vykyvné skrutkovania

LWR50L-23-00006-A
3 MATCH - Chapadla
d

ZUB123084
Ulava od napatia
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Objednavacie ¢.

Vhodné pre typ robot

Pripajanie

10 logika

Pripojna priruba podia EN ISO 9409-1
Manipula¢na hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]

Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
LWR50F-07-01-A
HANWHA HCR-3/-5/-12*
Digitalny I/O

NPN

TK 50

25

Zdierka, M8, 8-pdlovy
1

integrované
integrované

50

0

0,05

0,05

1,0

5...+60

100000

IP40

0,28

*vhodné pre vSetky HCR-3, HCR-5 a HCR-12 od revizie hardvéru Q1/2020

2x M4x4

[o]

~%

1
£0.02 26m6 55,
. 5

o

4x M6

6m6

-

@ Upevnenie (na strane robota)
Napéjanie
@ privod vzduchu
Uzemnenie
@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)

U o
A I ) RN |
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-08-01-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou

silou » Sily a momenty

Zobrazuije statickeé sily a momenty

Zobrazuje maximalnu manipulac¢nu hmotnost v zavislosti od zrychlenia
a ramena paky

[ka]
18
16 Fa
gﬂ 'y %’ 14 Mr ‘ My
L ' .—.—.—.—.—.—.\.
=y 2 3 12 (-‘ ﬁ
% 2 J 10
; ﬁ f i '_’_‘_’\\\\ e 25 m/s?
n 6 —o— 5 m/s?
4
2
0

—e— 10 m/s?

Mr [Nm] 20

0 50 100 150 200 250 800 [mm]
My [Nm] 40

MOTCH Fa [N] 500

» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou

kgl Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
a ramena paky

14
; | Bt

10
8
6 —o— 2,5 m/s?
4 —o— 5m/s?
—e— 10 m/s?

0 50 100 150 200 250 300 [mm]

» ODPORUCANE PRiISLUSENSTVO

Fa,ren
<
v

@ 3] KOMPONENTY CHAPADLA @ PRIPOJENIA/OSTATNE

WVM7
uhlové vykyvné skrutkovania

LWR50L-03-00003-A
MATCH - Chapadla

ZUB123084
Ulava od napétia
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Objednavacie ¢.

Vhodné pre typ robot

Pripdjanie

10 logika

Manipula¢na hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]
Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]
Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

25

1
inte
inte
50
0

1,0
5.

grované
grované

0,05
0,05

+60

100000
IP40
0,72

» Technické udaje
LWR50F-08-01-A
Mitsubishi Assista
Digitélny 1/0
PNP

Konektor, M12, 8-polovy

22 N
2xp 4 2
o 4—H‘DIN6325 ¥
" s ) T
IES 0
. ———— | ——
S <« & Q
~ [ts]
§ | [m %
75
2xM4x4/
315 @
+0.02 26m6
12.75 @ 20f7
T
e
! o
X
F4
g
)»J
§
| e
2xM4
(- A‘r
2xp 4.3
33

@ Upevnenie (na strane robota)
Napajanie
@ privod vzduchu
Uzemnenie
@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)

~

6.

=3

J 1]
5m6
©

@

|
|

g L]
e et
&

4x M5

1804762/ O4

©

0

;
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-09-01-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou .

h » Sily a momenty

silou
Zobrazuije statickeé sily a momenty
kol Zobrazuje maximalnu manipulac¢nu hmotnost v zavislosti od zrychlenia
aramena paky

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]
MAZTCH vy [l 0
v Fa [N] 500

» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou

Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
a ramena paky

12 I ||

10
8
6 2,5 m/s?
4 —o— 5m/s?
—e— 10 m/s?

0 50 100 150 200 250 300 [mm]

[kal
1

» ODPORUCANE PRiISLUSENSTVO

@ @ KOMPONENTY CHAPADLA @ PRIPOJENIA/OSTATNE
===
e. LWR50L-03-00002-A ﬁ WvVmM7
bx F MATCH - Chapadla - uhlové vykyvné skrutkovania
|
e, LWR50L-03-00003-A & ZUB123084
FI MATCH - Chapadia Ulava od napatia
|

LWR50L-23-00006-A
MATCH - Chépadla
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» Technické udaje
Objednavacie ¢. LWR50F-09-01-A

Vhodné pre typ robot

Pripajanie

10 logika

Pripojna priruba podia EN ISO 9409-1
Manipula¢na hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]

Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

FANUC CRX
Digitéalny 1/0
PNP

TK 50

25

Zdierka, M8, 8-pdlovy
1
integrované
integrované
50

0

0,05

0,05

1,0

5...+60
100000
IP40

0,29

2x M4x4

m

21

o O

+0.02 o6m6

I
o

ﬁ

@ Upevnenie (na strane robota)
Napéjanie

@ privod vzduchu
Uzemnenie

@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)

©

1504762 / Cb

4x M6

N

m= =4H4

-

@ 6m6
© .

M8

030
003,

\_|

~300
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-09-03-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou .
silou » Sily a momenty
Zobrazuije statické sily a momenty
kol Zobrazuje maximalnu manipulac¢nu hmotnost v zavislosti od zrychlenia
aramena paky
18
16
14 - Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\.
. Cammn 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 My (o “0
v Fa [N] 500
» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou
kgl Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
| a ramena paky
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]
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
@ 3] KOMPONENTY CHAPADLA E PRIPOJENIA/OSTATNE
[====]

LWR50L-02-00001-A
- MATCH - Chapadla
i

WVM7

uhlové vykyvné skrutkovania

i ] LWR50L-03-00001-A &
MATCH - Chapadla
x
i

ZUB123084
Ulava od napatia

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chépadla

LWR50L-23-00002-A
0l MATCH - Chapadla
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Objednavacie ¢.

Vhodné pre typ robot

Konfiguracia rozhrania

Pripajanie

Pripojna priruba podia EN ISO 9409-1
Zobrazenie stavu

Manipulaéna hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]

Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
LWR50F-09-03-A
FANUC CRX
Ethernet RJ45
RS485

TK 50

Ano

25

Konektor, M8, 8-polovy
1

integrované
integrované

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100000

IP40

0,43

2x Maxd

1

| pEe=a?
grs

@ Upevnenie (na strane robota)
Napajanie

@ privod vzduchu
Uzemnenie

@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)

©]

95
O]
3157 6.5

575 3

| s (51) :\g @\

2xM7x1 @
L

T

1

I
24xM6
1504762 / %5

o [

g @lier;

12.75

230
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWRS50F-10-01-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou .
silou » Sily a momenty
Zobrazuije statické sily a momenty
kol Zobrazuje maximalnu manipulac¢nu hmotnost v zavislosti od zrychlenia
aramena paky
18
16
14 - Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\'
. Cammn 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
» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou
kgl Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
| a ramena paky
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]
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
@ i] KOMPONENTY CHAPADLA é @ PRIPOJENIA/OSTATNE
[====]
i LWR50L-03-00003-A WvVmM7
FI F MATCH - Chapadla uhlové vykyvné skrutkovania
|

&,
S

ZUB123084
Ulava od napatia
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Objednavacie ¢.

Vhodné pre typ robot

Pripajanie

10 logika

Pripojna priruba podia EN ISO 9409-1
Manipula¢na hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]

Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

Digitalny /O
PNP

TK 50

25

1
integrované
integrované
50

0

0,05

0,05

1,0
5...+60
100000
IP40

0,32

» Technické udaje
LWR50F-10-01-A
DOOSAN M-/ H-/ A-Serie

Konektor, M8, 8-polovy

2x M4x4

21

ACIRmLY
75

5 O
+0.02 g6m6

@ Upevnenie (na strane robota)
Napéjanie
@ privod vzduchu
Uzemnenie
@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)

4x M6

U o
A I ) RN |
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-13-01-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou .
h » Sily a momenty
silou
Zobrazuije statickeé sily a momenty
kol Zobrazuje maximalnu manipulac¢nu hmotnost v zavislosti od zrychlenia
a ramena paky
18
16 Fa
14 - Mr ‘ 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
» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou
kgl Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
| a ramena paky
12 n
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]
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
@ @ KOMPONENTY CHAPADLA é PRIPOJENIA/OSTATNE
[E====)
a | LWR50L-03-00003-A WVM7
= MATCH - Chapadla - uhlové vykyvné skrutkovania
o
—
— ZUB000034
Pripojovacia kabel
e AL =

ZUB123084
Ulava od napatia
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Objednavacie ¢.

Vhodné pre typ robot

Pripajanie

10 logika

Pripojna priruba podia EN ISO 9409-1
Manipula¢na hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Pripojovacia kabel 2

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]

Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
LWR50F-13-01-A

ABB CRB 15000 GoFa

Digitalny /O
PNP

TK 50

25

Konektor, M8, 3-polovy
Konektor, M8, 4-pdlovy

1
integrované
integrované
50

0

0,05

0,05

1,0
5..+60
100000
IP40

0,3

21

M—=-0
I ] @@i@@

12.75

@ Upevnenie (na strane robota)
Napajanie
@ privod vzduchu
Uzemnenie
@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)

©

[fe)

8.5 I¢)
7 ~
©

5

Bl

@5_
_
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MATCH - MODUL ROBOTA

LWRS50F-13-04-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

MZ&TCH

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou
silou

Zobrazuje maximalnu manipulac¢nu hmotnost v zavislosti od zrychlenia

[kal a ramena paky

18

° =

14

12

10 =
° ’_’_°_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —e— 5m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0

0 50 100 150 200 250 300 [mm]

» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou

Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
a ramena paky

12 I ||

10
8
6 2,5 m/s?
4 —o— 5m/s?
—e— 10 m/s?

0 50 100 150 200 250 300 [mm]

[kal
1

» ODPORUCANE PRiISLUSENSTVO

@ i] KOMPONENTY CHAPADLA

» Sily a momenty

Zobrazuije statickeé sily a momenty

Fa
Mr (_, ‘ ﬂ My
Mr [Nm] 20
My [Nm] 40
Fa [N] 500

E PRIPOJENIA/OSTATNE

==l=-=]
’ LWR50L-02-00001-A | — CSTE01483
- MATCH - Chapadla T — Pripojovaci kébel, priamy, 5 m - zasuvka M12
i
LWR50L-03-00001-A = KAG500IL
MATCH - Chapadia Konektor priame 5 m - konektor, zdierka M12
@I0-Link

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chépadla

SCM-C-05-00-A
Smart Communication Module

LWR50L-23-00002-A
0l MATCH - Chapadla

ZUB123084
Ulava od napatia

e
|
o
WVM7
A uhlové vykyvné skrutkovania
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Objednavacie ¢.

Vhodné pre typ robot

Pripajanie

Pripojna priruba podla EN ISO 9409-1
Manipula¢na hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Pripojovacia kabel 2

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]

Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
LWR50F-13-04-A

ABB CRB 15000 GoFa

10-Link
TK 50
25

Konektor, M8, 3-pdlovy
Konektor, M8, 4-polovy

1
integrované
integrované
50

0

0,05

0,05

1,0
5...+60
100000
IP40

0,3

21

M—=-0
I ] @@i@@

12.75

@ Upevnenie (na strane robota)
Napajanie
@ privod vzduchu
Uzemnenie
@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)

©

[fe)

8.5 I¢)
7 ~
©

5

Bl

@5_
_
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MATCH - MODUL ROBOTA

LWR50F-13-05-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou .
h » Sily a momenty
silou
Zobrazuije statické sily a momenty
kol Zobrazuje maximalnu manipulac¢nu hmotnost v zavislosti od zrychlenia
aramena paky
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
» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou
kgl Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
| a ramena paky
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]
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
@ 3] KOMPONENTY CHAPADLA é @ PRIPOJENIA/OSTATNE
[====]
LWR50L-02-00001-A SCM-C-05-00-A
- MATCH - Chapadla Smart Communication Module

LWR50L-03-00001-A
MATCH - Chapadla

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chépadla

ZUB123084
Ulava od napatia

-7
|
o~
WVM7
- uhlové vykyvné skrutkovania

LWR50L-23-00002-A
0l MATCH - Chapadla
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» Technické udaje
Objednavacie ¢. LWR50F-13-05-A

Vhodné pre typ robot ABB CRB 15000 GoFa
Pripdjanie 10-Link

Pripojna priruba podla EN ISO 9409-1 TK 50

Manipula¢na hmotnost max. [kg] 25

Pripojovacia kabel Konektor, M8, 3-pdlovy
Pripojovacia kabel 2 Konektor, M8, 4-polovy
Blokovaci zdvih [mm] 1

Elektricky prenos energie integrované
Pneumaticky prenos energie integrované
Utahovacia sila [N] 50

Sila rozpojenia [N] 0

Opakovacia presnost v X, Y [mm] 0,05

Opakovacia presnost v Z [mm] 0,05

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm] 1,0

Prevadzkova teplota [°C] 5..+60

Zivotnost v cykloch 100000

Druh krytia potem IEC 60529 IP40

Hmotnost [kg] 0,35

@ Upevnenie (na strane robota)
Napajanie
@ privod vzduchu
Uzemnenie
@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)

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

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou .
h » Sily a momenty
silou
Zobrazuije statické sily a momenty
kol Zobrazuje maximalnu manipulac¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
aramena paky
18
16
14 - Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\.
. Ca=m W
10 =
° '_’_‘_’\\\\ 2.5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
M&TCH vy [l 0
v Fa [N] 500
» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou
kgl Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
a ramena paky
p
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]
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
@ 3] KOMPONENTY CHAPADLA é @ PRIPOJENIA/OSTATNE
[====]
LWR50L-02-00001-A = KAG500IL
- MATCH - Chapadla Konektor priame 5 m - konektor, zdierka M12
l| @10-Lok
' LWR50L-03-00001-A “' SCM-C-05-10-A
e MATCH - Chépadla ¥ Smart Communication Module
o -3
-

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chépadla

wWvm7

uhlové vykyvné skrutkovania

LWR50L-23-00002-A ZUB123084
MATCH - Chépadla Ulava od napétia
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» Technické udaje
Objednavacie ¢. LWR50F-14-04-A

Vhodné pre typ robot

Pripajanie

Pripojna priruba podla EN ISO 9409-1
Manipula¢na hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]

Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

ABB CRB 1100 SWIFTI
10-Link

TK31.5

25

Konektor, M12, 12-pdlovy
1

integrované
integrované

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100000

1P40

0,4

[——2x M4x4

33

2l oy

IGIENLY

75

31.56
+0.02 95m6

@20f7

©

4x M5

1504762/ O4

w\\

@ Upevnenie (na strane robota)
Napajanie

@ privod vzduchu
Uzemnenie

@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)

M12

~500
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWRS50F-14-05-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou .
h » Sily a momenty
silou
Zobrazuije statické sily a momenty
kol Zobrazuje maximalnu manipulac¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
aramena paky
18
16
14 - Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\.
. Ca=m W
10 =
° '_’_‘_’\\\\ 2.5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
M&TCH vy [l 0
v Fa [N] 500
» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou
kgl Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
a ramena paky
p
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]
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
@ 3] KOMPONENTY CHAPADLA é @ PRIPOJENIA/OSTATNE
[====]
LWR50L-02-00001-A = KAG500IL
- MATCH - Chapadla Konektor priame 5 m - konektor, zdierka M12
l| @10-Lok
' LWR50L-03-00001-A “' SCM-C-05-10-A
e MATCH - Chépadla ¥ Smart Communication Module
o -3
-

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chépadla

wWvm7

uhlové vykyvné skrutkovania

LWR50L-23-00002-A ZUB123084
MATCH - Chépadla Ulava od napétia
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Objednavacie ¢.

Vhodné pre typ robot

Pripajanie

Pripojna priruba podla EN ISO 9409-1
Manipula¢na hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]

Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
LWR50F-14-05-A

ABB CRB 1100 SWIFTI

10-Link
TK31.5
25

Konektor, M12, 12-pdlovy

1
integrované
integrované
50

0

0,05

0,05

1,0
5..+60
100000
IP40

0,45

| ——2x M4x4

40

£
o

5

] =T|,—M3x5 @ o

$

= 1‘/@) V;v
==

& | —2x M7x1 @
2 Y.
w0 [ | (7
@ 12.75
5

31.5
+0.02 25m6
P20fr

@ Upevnenie (na strane robota)
Napajanie

@ privod vzduchu
Uzemnenie

@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)

©

@

1S04762/ O4

4x M5

UHoT
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-15-01-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou

silou » Sily a momenty

Zobrazuje maximalnu manipulac¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia

kal aramena paky
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

MOTCH Fa [N] 500

» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou

Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
a ramena paky

12 I ||

10
8
6 2,5 m/s?
4 —o— 5m/s?
—e— 10 m/s?

0 50 100 150 200 250 300 [mm]

[kal
1

» ODPORUCANE PRiISLUSENSTVO

Zobrazuije statické sily a momenty

@ @ KOMPONENTY CHAPADLA @ PRIPOJENIA/OSTATNE
===
e. LWR50L-03-00002-A % WvVmM7
bx F MATCH - Chapadla - uhlové vykyvné skrutkovania
e, LWR50L-03-00003-A & ZUB123084
Fl F MATCH - Chapadia Ulava od napatia

LWR50L-23-00006-A
MATCH - Chépadla
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» Technické udaje
Objednavacie ¢. LWR50F-15-01-A

Vhodné pre typ robot

Pripajanie

10 logika

Pripojna priruba podia EN ISO 9409-1
Manipula¢na hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]

Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

ABB IRB1100
Digitalny I/O
PNP

TK31.5

25

Konektor, M12, 12-pdlovy
1

integrované
integrované
50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60
100000

IP40

0,4

[——2x M4x4

33

2l oy

IGIENLY

75

31.56
+0.02 95m6

@20f7

©

4x M5

1504762/ O4

w\\

@ Upevnenie (na strane robota)
Napajanie

@ privod vzduchu
Uzemnenie

@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)

M12

~500
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWRS50F-15-04-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou .
h » Sily a momenty
silou
Zobrazuije statické sily a momenty
kol Zobrazuje maximalnu manipulac¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
aramena paky
18
16
14 - Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\.
. Ca=m W
10 =
° '_’_‘_’\\\\ 2.5 m/s?
6 —o— 5 m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0 Mr [Nm] 20
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
M&TCH vy [l 0
v Fa [N] 500
» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou
kgl Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
| a ramena paky
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]
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
@ 3] KOMPONENTY CHAPADLA é @ PRIPOJENIA/OSTATNE
[====]
LWR50L-02-00001-A | — CSTE01483
- MATCH - Chapadla T — Pripojovaci kébel, priamy, 5 m - zasuvka M12

LWR50L-03-00001-A KAG500IL

MATCH - Chapadia Konektor priame 5 m - konektor, zdierka M12

bxlF @10-Lik

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chépadla

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

ZUB123084
Ulava od napatia

e
|
o
LWR50L-23-00002-A WVM7
MATCH - Chapadla ] uhlové vykyvné skrutkovania
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» Technické udaje
Objednavacie ¢. LWR50F-15-04-A

Vhodné pre typ robot

Pripajanie

Pripojna priruba podla EN ISO 9409-1
Manipula¢na hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]

Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

ABB IRB1100
10-Link
TK31.5

25

Konektor, M12, 12-pdlovy
1

integrované
integrované
50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60
100000

1P40

0,4

[——2x M4x4

33

2l oy

IGIENLY

75

31.56
+0.02 95m6

@20f7

©

4x M5

1504762/ O4

w\\

@ Upevnenie (na strane robota)
Napajanie

@ privod vzduchu
Uzemnenie

@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)

M12

~500
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MATCH - MODUL ROBOTA

LWR50F-15-05-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

MZ&TCH

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou
silou

Zobrazuje maximalnu manipulac¢nu hmotnost v zavislosti od zrychlenia

[kal a ramena paky

18

° =

14

12

10 =
° ’_’_°_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —e— 5m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0

0 50 100 150 200 250 300 [mm]

» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou

Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
a ramena paky

12 I ||

10
8
6 2,5 m/s?
4 —o— 5m/s?
—e— 10 m/s?

0 50 100 150 200 250 300 [mm]

[kal
1

» ODPORUCANE PRiISLUSENSTVO

@ i] KOMPONENTY CHAPADLA

===
LWR50L-02-00001-A
- MATCH - Chapadla

i

=

» Sily a momenty

Zobrazuije statické sily a momenty

Fa
Mr (_, ‘ ﬂ My
Mr [Nm] 20
My [Nm] 40
Fa [N] 500

E PRIPOJENIA/OSTATNE

S — CSTE01483
—— Pripojovaci kébel, priamy, 5 m - zasuvka M12

vif

LWR50L-03-00001-A
MATCH - Chapadla

KAG500IL

Konektor priame 5 m - konektor, zdierka M12

RBI0-Link

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chépadla

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

LWR50L-23-00002-A
MATCH - Chapadla

ZUB123084
Ulava od napatia

e
|
o
WVM7
J uhlové vykyvné skrutkovania
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Objednavacie ¢.

Vhodné pre typ robot

Pripajanie

Pripojna priruba podla EN ISO 9409-1
Manipula¢na hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]

Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
LWR50F-15-05-A
ABB IRB1100
10-Link

TK31.5

25

Konektor, M12, 12-pdlovy

1
integrované
integrované
50

0

0,05

0,05

1,0
5..+60
100000
IP40

0,45

| ——2x M4x4

40

£
o

5

] =T|,—M3x5 @ o

$

= 1‘/@) V;v
==

& | —2x M7x1 @
2 Y.
w0 [ | (7
@ 12.75
5

31.5
+0.02 25m6
P20fr

@ Upevnenie (na strane robota)
Napajanie

@ privod vzduchu
Uzemnenie

@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)

©

@

1S04762/ O4

4x M5

UHoT
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-16-01-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou .
h » Sily a momenty
silou
Zobrazuije statickeé sily a momenty
kol Zobrazuje maximalnu manipulac¢nu hmotnost v zavislosti od zrychlenia
aramena paky
18
16 Fa
14 . Mr ‘ 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 ﬁ TCH My [Nm] 40
v Fa [N] 500
» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou
kgl Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
| a ramena paky
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]
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
@ i] KOMPONENTY CHAPADLA é @ PRIPOJENIA/OSTATNE
[E====)
a | LWR50L-03-00003-A WVM7
FI F MATCH - Chapadla uhlové vykyvné skrutkovania
|

&,
S

ZUB123084
Ulava od napatia
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» Technické udaje
Objednavacie ¢. LWR50F-16-01-A

Vhodné pre typ robot

Pripajanie

10 logika

Manipula¢na hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Pripojovacia kabel 2

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]
Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]
Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

fruitcore HORST
Digitéalny 1/0

PNP

25

Konektor, M8, 4-polovy
Konektor, M8, 4-polovy
1

integrované
integrované

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100000

IP40

0,41

2x M4x4

- u

12

33

| ]
IGIENL S

| —M3x5 @

@ 63H7

@50
+0.02 26m6

M

&
418 o
=
-4 L——2x M7x1 @
>

12.75

f-—

j

@ Upevnenie (na strane robota)
Napajanie

@ privod vzduchu
Uzemnenie

@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)

S

4x M6
1504762 / O6

45
31.5H 4
@ =
“TBN @\ i
1 “TT
|
: -

6m6

~420
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-17-01-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou .
h » Sily a momenty
silou
Zobrazuije statickeé sily a momenty
kol Zobrazuje maximalnu manipulac¢nu hmotnost v zavislosti od zrychlenia
aramena paky
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]
My [Nm] 40
Fa [N] 500
» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou
kgl Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
| a ramena paky
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]
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
@ 3] KOMPONENTY CHAPADLA é @ PRIPOJENIA/OSTATNE
[====]
a | LWR50L-03-00003-A WVM7
FI F MATCH - Chapadla uhlové vykyvné skrutkovania
|

&,
S

ZUB123084
Ulava od napatia
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» Technické udaje
Objednavacie ¢. LWR50F-17-01-A

Vhodné pre typ robot

Pripajanie

10 logika

Pripojna priruba podia EN ISO 9409-1
Manipula¢na hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]

Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

Yaskawa HC P-Version
Digitéalny 1/0

PNP

TK 50

25

Zdierka, M8, 8-pdlovy
1

integrované
integrované

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100000

IP40

0,29

2x M4x4

it m

21

ELE

o O

+0.02 o6m6

I
o o

ﬁ

©

1504762 / Cb

4x M6

N

m= =4H4

-

@ 6m6
© .

@ Upevnenie (na strane robota)
Napajanie

@ privod vzduchu
Uzemnenie

@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)

o [
A = B
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MATCH - MODUL ROBOTA

LWRS50F-17-04-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou .
h » Sily a momenty
silou
Zobrazuije statické sily a momenty
kol Zobrazuje maximalnu manipulac¢nu hmotnost v zavislosti od zrychlenia
aramena paky
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]
My [Nm] 40
Fa [N] 500
» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou
kgl Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
| a ramena paky
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]
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
@ 3] KOMPONENTY CHAPADLA é @ PRIPOJENIA/OSTATNE
===
LWR50L-02-00001-A WVM7
- MATCH - Chapadla uhlové vykyvné skrutkovania

LWR50L-03-00001-A
MATCH - Chapadla

ZUB123084
Ulava od napétia

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chépadla

LWR50L-23-00002-A
0l MATCH - Chapadla
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» Technické udaje
Objednavacie ¢. LWR50F-17-04-A

Vhodné pre typ robot

Pripajanie

Pripojna priruba podla EN ISO 9409-1
Manipula¢na hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]

Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

Yaskawa HC P-Version
10-Link

TK 50

25

Zdierka, M8, 8-pdlovy
1

integrované
integrované

50

0

0,05

0,05

1,0

5...+60

100000

IP40

0,3

2x M4x4

it m

21

ELE

5 O
+0.02 o6m6

I
o o

ﬁ

©

1504762 / Cb

4x M6

N

m= =4H4

-

il
@ 6m6
© .

@ Upevnenie (na strane robota)
Napéjanie

@ privod vzduchu
Uzemnenie

@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)

o o
A I R
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWRS50F-17-05-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou .
h » Sily a momenty
silou
Zobrazuije statické sily a momenty
kol Zobrazuje maximalnu manipulac¢nu hmotnost v zavislosti od zrychlenia
aramena paky
18
16
14 . Mr ‘ Fa M
.—.—.—.—.—.—.\'
. Cammn 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
» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou
kgl Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
| a ramena paky
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]
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
@ 3] KOMPONENTY CHAPADLA E PRIPOJENIA/OSTATNE
[====]

LWR50L-02-00001-A
MATCH - Chapadla

WVM7

uhlové vykyvné skrutkovania

LWR50L-03-00001-A
MATCH - Chapadla

ZUB123084
Ulava od napatia

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chépadla

LWR50L-23-00002-A
0l MATCH - Chapadla
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Objednavacie ¢.

Vhodné pre typ robot

Pripajanie

Pripojna priruba podla EN ISO 9409-1
Manipula¢na hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]

Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
LWR50F-17-05-A
Yaskawa HC P-Version
10-Link

TK 50

25

Zdierka, M8, 8-pdlovy
1

integrované
integrované

50

0

0,05

0,05

1,0

5...+60

100000

IP40

0,35

2x M4x4

28

I —M3x5 @
(2

8
10.02 e6m6

31.5f

F—2x M7x1 @

12.75

WACGICCAN

©

9.5 8
95,

5 o

©

95

32

—

& L]

]

@ Upevnenie (na strane robota)
Napajanie
@ privod vzduchu
Uzemnenie
@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)

U o
A I ) RN |
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MATCH - MODUL ROBOTA

LWR50F-18-01-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou .
h » Sily a momenty
silou
Zobrazuije statické sily a momenty
kol Zobrazuje maximalnu manipulac¢nu hmotnost v zavislosti od zrychlenia
aramena paky
18
16
14 - Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\.
. Cammn 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 My (o “0
v Fa [N] 500
» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou
kgl Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
| a ramena paky
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]
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
@ 3] KOMPONENTY CHAPADLA E PRIPOJENIA/OSTATNE
===

LWR50L-03-00002-A
MATCH - Chapadla

WVM7

uhlové vykyvné skrutkovania

LWR50L-23-00005-A
MATCH - Chapadla

ZUB123084
Ulava od napétia

LWR50L-23-00006-A
MATCH - Chépadla

LWR50L-23-00007-A
MATCH - Chapadla

LWR50L-23-00008-A
MATCH - Chapadla

0 6 6 QRN
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» Technické udaje
Objednavacie ¢. LWR50F-18-01-A

Vhodné pre typ robot

Pripajanie

10 logika

Manipula¢na hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]
Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]
Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

ELITE Robots
Digitalny I/0
NPN

25

1
integrované
integrované
50

0

0,05

0,05

1,0
5..+60
100000
IP40

0,32

Zdierka, push-pull, 12-pdlovy

2x M4x4

it m

21

ELE

o O

+0.02 o6m6

@ Upevnenie (na strane robota)
Napéjanie
@ privod vzduchu
Uzemnenie
@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)

©

I
o

ﬁ

1504762 / Cb

4x M6

lggt==t m—
@ 6m6
© .

ﬂ7¥% -

180
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-20-01-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou .
silou » Sily a momenty
Zobrazuije statickeé sily a momenty
kol Zobrazuje maximalnu manipulac¢nu hmotnost v zavislosti od zrychlenia
a ramena paky
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]
M&TCH vy ] 2
v Fa [N] 500
» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou
kgl Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
| a ramena paky
12 l | |
10
8
6 2,5 m/s?
4 —e— 5m/s?
~o— 10 m/s?
2
0
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
@ i] KOMPONENTY CHAPADLA é @ PRIPOJENIA/OSTATNE
===
a | LWR50L-03-00003-A WVM7
? F MATCH - Chapadla uhlové vykyvné skrutkovania
|

&,
S

ZUB123084
Ulava od napatia
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» Technické udaje
Objednavacie ¢. LWR50F-20-01-A

Vhodné pre typ robot

Pripajanie

Pripojna priruba podla EN ISO 9409-1
Manipula¢na hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]

Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

KUKA LBR iisy Series
Digitéalny 1/0

TK 50

25

1
integrované
integrované
50

0

0,05

0,05

1,0
5..+60
100000
IP40

0,29

Zastréka Kukal BR iisy

2x M4x4

21

ACIRmLY
75

5 O
+0.02 g6m6

@ Upevnenie (na strane robota)
Napajanie
@ privod vzduchu
Uzemnenie
@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)

4x M6

150
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MATCH - MODUL ROBOTA

LWR50F-20-04-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou .
h » Sily a momenty
silou
Zobrazuije statickeé sily a momenty
kol Zobrazuje maximalnu manipulac¢nu hmotnost v zavislosti od zrychlenia
a ramena paky
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]
M&TCH vy [l 0
v Fa [N] 500
» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou
kgl Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
| a ramena paky
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]
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
@ é] KOMPONENTY CHAPADLA é @ PRIPOJENIA/OSTATNE
[E====)
LWR50L-02-00001-A WVM7
- MATCH - Chapadla uhlové vykyvné skrutkovania

LWR50L-03-00001-A
MATCH - Chapadla

ZUB123084
Ulava od napétia

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chépadla

LWR50L-23-00002-A
0l MATCH - Chapadla
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Objednavacie ¢.

Vhodné pre typ robot

Pripajanie

Pripojna priruba podla EN ISO 9409-1
Manipula¢na hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]

Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
LWR50F-20-04-A
KUKA LBR iisy Series
10-Link

TK 50

25

Zastréka Kukal BR iisy
1

integrované
integrované

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100000

IP40

0,29

2x M4x4

©

1804762 / C6

4x M6

T—
6m6

@ Upevnenie (na strane robota)
Napéjanie
@ privod vzduchu
Uzemnenie
@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)

~150
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MATCH - MODUL ROBOTA

LWR50F-20-05-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou .
h » Sily a momenty
silou
Zobrazuije statickeé sily a momenty
kol Zobrazuje maximalnu manipulac¢nu hmotnost v zavislosti od zrychlenia
a ramena paky
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]
M&TCH vy [l 0
v Fa [N] 500
» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou
kgl Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
| a ramena paky
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]
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
@ é] KOMPONENTY CHAPADLA é @ PRIPOJENIA/OSTATNE
[E====)
LWR50L-02-00001-A WVM7
- MATCH - Chapadla uhlové vykyvné skrutkovania

LWR50L-03-00001-A
MATCH - Chapadla

ZUB123084
Ulava od napétia

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chépadla

LWR50L-23-00002-A
0l MATCH - Chapadla
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Objednavacie ¢.

Vhodné pre typ robot

Pripajanie

Pripojna priruba podla EN ISO 9409-1
Manipula¢na hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]

Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
LWR50F-20-05-A
KUKA LBR iisy Series
10-Link

TK 50

25

Zastréka Kukal BR iisy
1

integrované
integrované

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»

@ Upevnenie (na strane robota)
Napéjanie
@ privod vzduchu
Uzemnenie
@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)

150
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-21-01-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

silou

(X
kal aramena paky

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou

Zobrazuje maximalnu manipulac¢nu hmotnost v zavislosti od zrychlenia

i =

12 ?

10 =
° ’_’_°_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —e— 5m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0

0 50 100 150 200 250 300 [mm]

» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-

cou silou

a ramena paky

[kal
1

D N\

Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

0 50 100 150 200

» ODPORUCANE PRiISLUSENSTVO

@ i] KOMPONENTY CHAPADLA

250

300 [mm]

» Sily a momenty

Zobrazuije statické sily a momenty

Fa
Mr (_, ‘ ﬂ My
Mr [Nm] 20
My [Nm] 40
Fa [N] 500

E PRIPOJENIA/OSTATNE
A =

i

a LWR50L-03-00002-A
MATCH - Chépadla B

WVM7

uhlové vykyvné skrutkovania

LWR50L-23-00006-A
MATCH - Chapadla
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Objednavacie ¢.

Vhodné pre typ robot

Pripajanie

10 logika

Pripojna priruba podia EN ISO 9409-1
Manipula¢na hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]

Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
LWR50F-21-01-A
ABB IRB 1300
Digitalny I/O

PNP

TK 40

25

Konektor, M12, 12-pdlovy
1

integrované
integrované

50

0

0,05

0,05

1,0

5...+60

100000

IP40

0,41

21125

@ Upevnenie (na strane robota)
Napéjanie

@ privod vzduchu
Uzemnenie

@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)

©

4x M6
1504762/ 05

~700
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MATCH - MODUL ROBOTA

LWR50F-21-04-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou .
silou » Sily a momenty
Zobrazuije statické sily a momenty
kol Zobrazuje maximalnu manipulac¢nu hmotnost v zavislosti od zrychlenia
aramena paky
18
16
14 - Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\'
. Cammn 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
» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou
kgl Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
| a ramena paky
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]
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
@ i] KOMPONENTY CHAPADLA é @ PRIPOJENIA/OSTATNE
[====]
LWR50L-02-00001-A WvVmM7
- MATCH - Chapadla uhlové vykyvné skrutkovania

i

vif

LWR50L-03-00001-A
MATCH - Chapadla

ZUB123084
Ulava od napétia

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chépadla

LWR50L-23-00002-A
MATCH - Chapadla
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Objednavacie ¢.

Vhodné pre typ robot

Pripajanie

Pripojna priruba podla EN ISO 9409-1
Manipula¢na hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]

Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
LWR50F-21-04-A
ABB IRB 1300
10-Link

TK 40

25

Konektor, M12, 12-pdlovy
1

integrované
integrované

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100000

1P40

0,41

21,125

@ Upevnenie (na strane robota)
Napajanie

@ privod vzduchu
Uzemnenie

@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)

©

4x M6
1504762/ CO6

fit A

~700
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-21-05-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou .
silou » Sily a momenty
Zobrazuije statické sily a momenty
kol Zobrazuje maximalnu manipulac¢nu hmotnost v zavislosti od zrychlenia
aramena paky
18
16
14 . Mr ‘ Fa M
.—.—.—.—.—.—.\'
. Cammn 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
» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou
kgl Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
| a ramena paky
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]
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
@ 3] KOMPONENTY CHAPADLA E PRIPOJENIA/OSTATNE
[====]

LWR50L-02-00001-A
- MATCH - Chapadla
i

WVM7

uhlové vykyvné skrutkovania

i ] LWR50L-03-00001-A &
MATCH - Chapadla
x
i

ZUB123084
Ulava od napatia

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chépadla

LWR50L-23-00002-A
0l MATCH - Chapadla
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Objednavacie ¢.

» Technické udaje

LWR50F-21-05-A
Vhodné pre typ robot ABB IRB 1300
Pripdjanie 10-Link
Pripojna priruba podla EN ISO 9409-1 TK 40
Manipula¢na hmotnost max. [kg] 25
Pripojovacia kabel Konektor, M12, 12-pdlovy
Blokovaci zdvih [mm] 1
Elektricky prenos energie integrované
Pneumaticky prenos energie integrované
Utahovacia sila [N] 50
Sila rozpojenia [N] 0
Opakovacia presnost v X, Y [mm] 0,05
Opakovacia presnost v Z [mm] 0,05
Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm] 1,0
Prevadzkova teplota [°C] 5..+60
Zivotnost v cykloch 100000
Druh krytia potem IEC 60529 IP40
Hmotnost [kg] 0,46

@ Upevnenie (na strane robota)
Napajanie

@ privod vzduchu
Uzemnenie

@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)

©

8.7

4x M6
1S04762/ O5

| —M3x5 @

| —2x M7x1 @

|
€
©|
ol
@ 12.75

o
\
Uil

i F?Tm il
9y

700

¢
T
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-22-01-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

silou

(X
kal aramena paky

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou

Zobrazuje maximalnu manipulac¢nu hmotnost v zavislosti od zrychlenia

i =

12 ?

10 =
° ’_’_°_’\\\\ 2,5 m/s?
6 —e— 5m/s?
4 —— 10 m/s?
2
0

0 50 100 150 200 250 300 [mm]

» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-

cou silou

a ramena paky

[kal
1

D N\

Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia

2,5 m/s?
—o— 5m/s?

—e— 10 m/s?

0 50 100 150 200

» ODPORUCANE PRiISLUSENSTVO

@ i] KOMPONENTY CHAPADLA

250

300 [mm]

» Sily a momenty

Zobrazuije statické sily a momenty

Fa
Mr (_, ‘ ﬂ My
Mr [Nm] 20
My [Nm] 40
Fa [N] 500

E PRIPOJENIA/OSTATNE
A =

i

a LWR50L-03-00002-A
MATCH - Chépadla B

WVM7

uhlové vykyvné skrutkovania

LWR50L-23-00006-A
MATCH - Chapadla
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Objednavacie ¢.

Vhodné pre typ robot

Pripajanie

10 logika

Pripojna priruba podia EN ISO 9409-1
Manipula¢na hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]

Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
LWR50F-22-01-A

ABB CRB 1100 SWIFTI

Digitalny /O
PNP

TK 40

25

Konektor, M12, 12-pdlovy

1
integrované
integrované
50

0

0,05

0,05

1,0
5...+60
100000
IP40

0,41

21,125

Lt [0

M
M

B6m6é

@ Upevnenie (na strane robota)
Napéjanie
@ privod vzduchu
Uzemnenie
@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)

©

4x M6
1504762 /C6
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MATCH - MODUL ROBOTA

LWR50F-22-04-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou .
silou » Sily a momenty
Zobrazuije statické sily a momenty
kol Zobrazuje maximalnu manipulac¢nu hmotnost v zavislosti od zrychlenia
aramena paky
18
16
14 - Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\'
. Cammn 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
» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou
kgl Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
| a ramena paky
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]
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
@ i] KOMPONENTY CHAPADLA é @ PRIPOJENIA/OSTATNE
[====]
LWR50L-02-00001-A WvVmM7
- MATCH - Chapadla uhlové vykyvné skrutkovania

i

vif

LWR50L-03-00001-A
MATCH - Chapadla

ZUB123084
Ulava od napétia

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chépadla

LWR50L-23-00002-A
MATCH - Chapadla
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Objednavacie ¢.

Vhodné pre typ robot

Pripajanie

Pripojna priruba podla EN ISO 9409-1
Manipula¢na hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]

Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
LWR50F-22-04-A

ABB CRB 1100 SWIFTI
10-Link

TK 40

25

Konektor, M12, 12-pdlovy
1

integrované
integrované

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100000

1P40

0,41

21,125

L[]

I

6m6
M

©)

1504762 /C5

4x M6

@ Upevnenie (na strane robota)
Napajanie
@ privod vzduchu
Uzemnenie
@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-22-05-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou .
silou » Sily a momenty
Zobrazuije statické sily a momenty
kol Zobrazuje maximalnu manipulac¢nu hmotnost v zavislosti od zrychlenia
aramena paky
18
16
14 . Mr ‘ Fa M
.—.—.—.—.—.—.\'
. Cammn 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
» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou
kgl Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
| a ramena paky
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]
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
@ 3] KOMPONENTY CHAPADLA E PRIPOJENIA/OSTATNE
[====]

LWR50L-02-00001-A
- MATCH - Chapadla
i

WVM7

uhlové vykyvné skrutkovania

i ] LWR50L-03-00001-A &
MATCH - Chapadla
x
i

ZUB123084
Ulava od napatia

LWR50L-22-00001-A
MATCH - Chépadla

LWR50L-23-00002-A
0l MATCH - Chapadla
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Objednavacie ¢.

Vhodné pre typ robot

Pripajanie

Pripojna priruba podla EN ISO 9409-1
Manipula¢na hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]

Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
LWR50F-22-05-A

ABB CRB 1100 SWIFTI
10-Link

TK 40

25

Konektor, M12, 12-pdlovy
1

integrované
integrované

50

0

0,05

0,05

1,0

5..+60

100000

1P40

0,46

19.5

21

M3x5
e

@@,
5

12.75

©

4x M6

1S04762 /5

o ||

[
§Naedi

o]

@ Upevnenie (na strane robota)
Napajanie
@ privod vzduchu
Uzemnenie
@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-23-01-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou > il
silou ily a momenty
Zobrazuije statickeé sily a momenty
kol Zobrazuje maximalnu manipulac¢nu hmotnost v zavislosti od zrychlenia
3 12 aramena paky
16
14 - Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\'
; C =W
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
» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou
kgl Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
19 a ramena paky
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]
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
@ 3] KOMPONENTY CHAPADLA E PRIPOJENIA/OSTATNE
==l=-=]
a i LWR50L-03-00002-A WvVmM7
r MATCH - Chapadla I uhlové vykyvné skrutkovania
o
i i LWR50L-03-00003-A ZUB123084
FI MATCH - Chapadia Ulava od napétia
|

LWR50L-23-00005-A
MATCH - Chépadla

LWR50L-23-00006-A
MATCH - Chapadla
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Objednavacie ¢.

Vhodné pre typ robot

Pripajanie

10 logika

Pripojna priruba podia EN ISO 9409-1
Manipula¢na hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]

Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
LWR50F-23-01-A
NEURA LARA / Kawasaki CL / Delta D-Bot
Digitalny I/O

PNP

TK 50

25

Konektor, M12, 12-pdlovy
1

integrované

integrované

50

0

0,05

0,05

1,0

5...+60

100000

IP40

0,27

21

12.75

©

4x M6

1504762 / O5

€
m=
6m6

@ Upevnenie (na strane robota)
Napéjanie

@ privod vzduchu
Uzemnenie

@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)

~160
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-24-01-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou .
h » Sily a momenty
silou
Zobrazuije statickeé sily a momenty
kol Zobrazuje maximalnu manipulac¢nu hmotnost v zavislosti od zrychlenia
aramena paky
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
» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou
kgl Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
| a ramena paky
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]
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
@ 3] KOMPONENTY CHAPADLA é @ PRIPOJENIA/OSTATNE
[E====)
a 1 LWR50L-03-00002-A WVM7
r MATCH - Chapadla I uhlové vykyvné skrutkovania
o
i LWR50L-03-00003-A ZUB123084
FI MATCH - Chapadia Ulava od napétia
|

LWR50L-23-00005-A
MATCH - Chépadla

LWR50L-23-00006-A
MATCH - Chapadla
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Objednavacie ¢.

Vhodné pre typ robot

Pripajanie

10 logika

Pripojna priruba podia EN ISO 9409-1
Manipula¢na hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]

Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
LWR50F-24-01-A
NEURA MAIRA / Omron iCR
Digitalny I/O

PNP

TK 50

25

Zdierka, M8, 8-pdlovy
1

integrované
integrované

50

0

0,05

0,05

1,0

5...+60

100000

IP40

0,29

21

®

s O
+0.02 g6m6

& 31507

©

s
o o

1804762 / b

4x M6

2
g

I
<
2 x M7x1 @

— o000

12.75

®

F4

o
=

6m6

@ Upevnenie (na strane robota)
Napéjanie

@ privod vzduchu
Uzemnenie
@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)
mE
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-25-01-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou .
h » Sily a momenty
silou
Zobrazuije statickeé sily a momenty
kol Zobrazuje maximalnu manipulac¢nu hmotnost v zavislosti od zrychlenia
a ramena paky
18
16
14 - Mr ‘ e M
.—.—.—.—.—.—.\.
. Cammn 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 My (o “0
v Fa [N] 500
» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou
kgl Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
| a ramena paky
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]
» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
@ 3] KOMPONENTY CHAPADLA E PRIPOJENIA/OSTATNE
[====]

| LWR50L-03-00003-A
? MATCH - Chapadla

¢

WVM7

uhlové vykyvné skrutkovania

LWR50L-23-00006-A
3 MATCH - Chapadla
d

ZUB123084
Ulava od napatia
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Objednavacie ¢.

Vhodné pre typ robot

Pripajanie

10 logika

Pripojna priruba podia EN ISO 9409-1
Manipula¢na hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]

Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

» Technické udaje
LWR50F-25-01-A
DENSO COBOTTA PRO
Digitalny I/O

PNP

TK 50

25

Zdierka, M8, 8-pdlovy
1

integrované
integrované

50

0

0,05

0,05

1,0

5...+60

100000

IP40

0,29

B

12.75

©

1504762 / Cb

4x M6

@ Upevnenie (na strane robota)
Napéjanie
@ privod vzduchu
Uzemnenie
@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)

M8

150
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-26-01-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou .

h » Sily a momenty

silou
Zobrazuije statickeé sily a momenty
kol Zobrazuje maximalnu manipulac¢nu hmotnost v zavislosti od zrychlenia
aramena paky

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]
MAZTCH vy [l 0
v Fa [N] 500

» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou

Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
a ramena paky

12 I ||

10
8
6 2,5 m/s?
4 —o— 5m/s?
—e— 10 m/s?

0 50 100 150 200 250 300 [mm]

[kal
1

» ODPORUCANE PRiISLUSENSTVO

#

@ 3] KOMPONENTY CHAPADLA E PRIPOJENIA/OSTATNE

[=o=1
i | LWR50L-03-00003-A
FI MATCH - Chapadla

¢

WVM7
uhlové vykyvné skrutkovania

LWR50L-23-00005-A ZUB123084
MATCH - Chapadia Ulava od napatia

)
LWR50L-23-00006-A
MATCH - Chépadla

i
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Objednavacie ¢.

Vhodné pre typ robot

Pripajanie

10 logika

Pripojna priruba podia EN ISO 9409-1
Manipula¢na hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Vedenie kéblov

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]

Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

PN
TK
25

1

50
0

0,0
0,0
1,0

0,2

S
100000
IP40

» Technické udaje
LWR50F-26-01-A

Séria Kassow Robots KR
Digitalny I/0

p
50

Zdierka, M8, 8-pdlovy
vnutorné

integrované
integrované

5
5

+60

8

21

12.75

@ Upevnenie (na strane robota)
Napéjanie
@ privod vzduchu
Uzemnenie
@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)

©

1S04762 / O6

4x M6

M8

.
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MATCH - MODUL ROBOTA
LWR50F-26-01-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Vertikalna montaz s centrovanou pridrziavacou .

h » Sily a momenty

silou
Zobrazuije statické sily a momenty
kol Zobrazuje maximalnu manipulac¢nu hmotnost v zavislosti od zrychlenia
aramena paky

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]
MAZTCH vy [l 0
v Fa [N] 500

» Horizontalna montaz s centrovanou pridrziava-
cou silou

Zobrazuje maximalnu manipula¢nt hmotnost v zavislosti od zrychlenia
a ramena paky

12 I ||

10
8
6 2,5 m/s?
4 —o— 5m/s?
—e— 10 m/s?

0 50 100 150 200 250 300 [mm]

[kal
1

» ODPORUCANE PRiISLUSENSTVO

#

@ 3] KOMPONENTY CHAPADLA E PRIPOJENIA/OSTATNE

[=o=1
i | LWR50L-03-00003-A
= MATCH - Chapadla
v

WVM7
uhlové vykyvné skrutkovania

LWR50L-23-00005-A ZUB123084
MATCH - Chapadia Ulava od napatia

)
LWR50L-23-00006-A
MATCH - Chépadla

i
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» Technické udaje
Objednavacie ¢. LWR50F-29-01-A

Vhodné pre typ robot

Pripajanie

10 logika

Pripojna priruba podia EN ISO 9409-1
Manipula¢na hmotnost max. [kg]
Pripojovacia kabel

Vedenie kéblov

Blokovaci zdvih [mm]

Elektricky prenos energie
Pneumaticky prenos energie
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]
Prevadzkova teplota [°C]

Zivotnost v cykloch

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

Neuromeka Indy
Digitéalny 1/0
PNP

TK 50

25

vnutorné

1
integrované
integrované
50

0

0,05

0,05

1,0
5..+60
100000
IP40

0,29

Konektor, M12, 12-pdlovy

21

@ Upevnenie (na strane robota)
Napéjanie
@ privod vzduchu
Uzemnenie
@ Connect-LED/Freedrive (Specifické pre robotov)

4xM6
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MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Chapadla

2 - CELUSTOVE PARALELNE CHAPADLA S VELKYM ZDVIHOM
LWR50L-02-00001-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Diagram uchopovacej sily » Sily a momenty
Zobrazuije statickeé sily a momenty
Zobrazuje aritmeticky sucet jednotlivych sil pésobiacich na uchopovacie
Selusti v zavislosti od dizky &eluste chapadla a nastavenej uchopovacej sily
IN] Fa_L
200 0100% Mr_L M
| | \ \ & y_L
A 75% ‘\
. "’—\o-\ & 50%
1 * 25%
) [ = 10%
\A\‘ Mr
100 — (‘
'j\-\"\ ‘\; -~ ‘ Fa
50 [— Mx Vel
My
—
o T "‘F' [mm Mr_L [Nm] 20 Mr [Nm] 25
° 2° “ * « My_L [Nm] 40 Mx [Nm] 25
M » TC H Fa_L [N] 500 My [Nm] 25
¢ Fa [N] 500

» Technické udaje
LWR50L-02-00001-A

Objednavacie ¢.

Konstrukcia MRK podla ISO/TS 15066 Ano
Pripdjanie |O-Link
Prevadzkova teplota [°C] 5..+50
Druh krytia potem IEC 60529 IP40
Hmotnost [kg] 1,6
Elektricky prenos energie integrované
Blokovaci zdvih [mm] 1
Opakovacia presnost v X, Y [mm] 0,05
Opakovacia presnost v Z [mm] 0,05
Utahovacia sila [N] 50

Sila rozpojenia [N] 0

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm] 1,0
Vhodné pre série LWR50F-xx-03/04/05
HRC forma kolaborativne
Vedenie kéablov vnutorné
Typ pohonu elektrické
Integrované snimanie polohy ano
Zdvih na ¢elust [mm] 40
Rozsireny Zdvih Na Celust, Nastavitelné Min. [mm] | 40
Uchopovacia sila min. [N] 15
Menovitd uchopovacia sila [N] 165
Uchopovacia sila podla normy ISO/TS 15066 [N] | <140

Cas riadenia [s] 0,125
Vlastnd hmotnost namontovanej ¢eluste chapadia max. [kg] | 0,3

Max. dizka uchopovacej elusti [mm] 80
Rychlost uchopenia na ¢elust max. [mm/s] 24
Rychlost polohovania na ¢elust max. [mm/s] | 55
Opakovacia presnost +/- [mm] 0,05
Napatie [V] 24
Odber prudu max. [A] 0,6
Minimélna drédha rozbehu ¢eluste [mm] 2
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» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

PRIPOJENIA/OSTATNE
o ALWR1-50-A
MATCH - Odkladacia stanica

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO ODKLADACIA STANICA

- | NJ5-E2SK-01

induktivny snimac priblizenia kabel 0,3 m - zastrcka M8

[‘ | N NUdzové odblokovanie
Uzemnenie

43
@

<40
<440

IN
145.5

100.5

|
C@ } @3
1
8 JEH e e ———
[
|
|
(@ i @7
112
128
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2 - CELUSTOVE PARALELNE CHAPADLA S VELKYM ZDVIHOM
LWR50L-02-00002-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Diagram uchopovacej sily » Sily a momenty
Zobrazuje statické sily a momenty
Zobrazuje aritmeticky stcet jednotlivych sil pésobiacich na uchopovacie
N] Selusti v zavislosti od dizky eluste chapadla a nastavenej uchopovacej sily Fa L
a,
210 0100% Mr L ~
L T e e
e [ o— & 50%
1504 ® 25%
- —— = 10%
120 //"‘/ M
A r
v : < B
z. - -~
o0d Mx 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
M TCH Fa_L[N] 500  My[Nm] 35
¢ Fa [N] 500

» Technické udaje
LWR50L-02-00002-A

Objednavacie ¢.

Konstrukcia MRK podla ISO/TS 15066 Ano
Pripdjanie |O-Link
Prevadzkova teplota [°C] 5..+50
Druh krytia potem IEC 60529 IP40
Hmotnost [kg] 1,6
Elektricky prenos energie integrované
Blokovaci zdvih [mm] 1
Opakovacia presnost v X, Y [mm] 0,05
Opakovacia presnost v Z [mm] 0,05
Utahovacia sila [N] 50

Sila rozpojenia [N] 0

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm] 1,0
Vhodné pre série LWR50F-xx-03/04/05
HRC forma kolaborativne
Vedenie kéablov vnutorné
Typ pohonu elektrické
Integrované snimanie polohy ano
Zdvih na ¢elust [mm] 60
Rozsireny Zdvih Na Celust, Nastavitelné Min. [mm] | 60
Uchopovacia sila min. [N] 20
Menovitd uchopovacia sila [N] 180
Uchopovacia sila podla normy ISO/TS 15066 [N] | <140

Cas riadenia [s] 0,125
Vlastnd hmotnost namontovanej ¢eluste chapadia max. [kg] | 0,3

Max. dizka uchopovacej elusti [mm] 80
Rychlost uchopenia na ¢elust max. [mm/s] 30
Rychlost polohovania na ¢elust max. [mm/s] | 60
Opakovacia presnost +/- [mm] 0,05
Napatie [V] 24
Odber prudu max. [A] 0,8
Minimélna drédha rozbehu ¢eluste [mm] 2
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» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

PRIPOJENIA/OSTATNE
o ALWR1-50-A
MATCH - Odkladacia stanica

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO ODKLADACIA STANICA

- | NJ5-E2SK-01

induktivny snimac priblizenia kabel 0,3 m - zastrcka M8

[ ’-A-ﬁ N Nudzové odblokovanie
Uzemnenie

|
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P
©) ‘
e
|

138

93.5
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MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Chapadla

2 - CELUSTOVE PARALELNE CHAPADLA
LWR50L-03-00001-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Diagram uchopovacej sily

IN] Celusti v zavislosti od dfiky Celuste chapadla.
300

250

O=Stupen 1 O=Stuperi2 A=Stupei 3 [=Stupen 4

Objednavacie ¢.

Konstrukcia MRK podla ISO/TS 15066
Pripajanie

Prevadzkova teplota [°C]

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

Elektricky prenos energie

Blokovaci zdvih [mm]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]

Vhodné pre série

HRC forma

Vedenie kablov

Typ pohonu

Integrované snimanie polohy

Zdvih na ¢elust [mm]

Uchopovacia sila zavriet (nastavite/ny) max. [N]
Uchopovacia sila otvorit (nastavitelny) max. [N]
Uchopovacia sila podla normy ISO/TS 15066 [N]
Cas riadenia [s]

Vlastnd hmotnost namontovanej ¢eluste chdpadia max. [kg]
Max. dizka uchopovacej &elusti [mm]
Opakovacia presnost +/- [mm]

Napatie [V]

Odber prudu max. [A]

Minimalna dréha rozbehu celuste [mm]

\
100 e —
T )
-
50 Q|
o+ T
0 10 20 30 40 50 60 70

80

Zobrazuje aritmeticky stcet jednotlivych sil pésobiacich na uchopovacej

[mm]

» Sily a momenty

Zobrazuije statickeé sily a 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] 55
Fa [N] 200

» Technické udaje
LWR50L-03-00001-A

Ano
|O-Link
5..+50
IP40

0,76

integrované
1

0,05

0,05

50

0

1,0

LWR50F-xx-03/04/05
kolaborativne
vnutorné

elektrické

cez procesné Udaje
10

190

190

<140

0,03

0,1
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» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO ODKLADACIA STANICA

- | NJ5-E2SK-01

induktivny snima¢ priblizenia kébel 0,3 m - zastr¢ka M8

150.9

107.4

Nudzové odblokovanie

Uzemnenie
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MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Chapadla

2 - CELUSTOVE PARALELNE CHAPADLA
LWR50L-03-00002-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Diagram uchopovacej sily

IN] Celusti v zavislosti od dfiky Celuste chapadla.
300

250

O=Stupen 1 O=Stuperi2 A=Stupei 3 [=Stupen 4

Objednavacie ¢.

Konstrukcia MRK podla ISO/TS 15066
Pripajanie

Prevadzkova teplota [°C]

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

Elektricky prenos energie

Blokovaci zdvih [mm]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]

Vhodné pre série

HRC forma

Vedenie kéablov

Typ pohonu

Integrované snimanie polohy

Zdvih na ¢elust [mm]

Poistka uchopovace;j sily

Uchopovacia sila zavriet (nastavitelny) max. [N]
Uchopovacia sila otvorit (nastavitelny) max. [N]
Uchopovacia sila podla normy ISO/TS 15066 [N]
Doba zatvarania [s]

Doba otvérania [s]

Cas riadenia [s]

Vlastna hmotnost namontovanej celuste chapadla max. [kg]
Max. dizka uchopovacej éelusti [mm]
Opakovacia presnost +/- [mm]

Napatie [V]

Odber prudu max. [A]

Minimaélna drédha rozbehu ¢eluste [mm]

\
100 e —
T )
-
50 Q|
o+ T
0 10 20 30 40 50 60 70

80

Zobrazuje aritmeticky stcet jednotlivych sil pésobiacich na uchopovacej

[mm]

» Sily a momenty

Zobrazuije statickeé sily a 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] 55
Fa [N] 200

» Technické udaje
LWR50L-03-00002-A

Ano

e,
5..+50
IP40

0,76

integrované
1

0,05

0,05

50

0

1,0

LWR50F-xx-01/02
kolaborativne
vnutorné
elektrické
analogové 0 ... 10 V
10

mechanicka

190

190

<140

0,19

0,19

0,03

0,1

80

0,05

24

1

0,5
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PRIPOJENIA/OSTATNE
o ALWR1-50-A
MATCH - Odkladacia stanica

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO ODKLADACIA STANICA

- | NJ5-E2SK-01

induktivny snima¢ priblizenia kébel 0,3 m - zastr¢ka M8

150.9

107.4

@ Nastavenie stupria sily
Nudzové odblokovanie
@ Uzemnenie
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MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Chapadla

2 - CELUSTOVE PARALELNE CHAPADLA
LWR50L-03-00003-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Diagram uchopovacej sily

IN] Celusti v zavislosti od dfiky Celuste chapadla.
300

250

O=Stupen 1 O=Stuperi2 A=Stupei 3 [=Stupen 4

Objednavacie ¢.

Konstrukcia MRK podla ISO/TS 15066
Pripajanie

Prevadzkova teplota [°C]

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

Elektricky prenos energie

Blokovaci zdvih [mm]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]

Vhodné pre série

HRC forma

Vedenie kéablov

Typ pohonu

Integrované snimanie polohy

Zdvih na ¢elust [mm]

Poistka uchopovace;j sily

Uchopovacia sila zavriet (nastavitelny) max. [N]
Uchopovacia sila otvorit (nastavitelny) max. [N]
Uchopovacia sila podla normy ISO/TS 15066 [N]
Doba zatvarania [s]

Doba otvérania [s]

Cas riadenia [s]

Vlastna hmotnost namontovanej celuste chapadla max. [kg]
Max. dizka uchopovacej éelusti [mm]
Opakovacia presnost +/- [mm]

Napatie [V]

Odber prudu max. [A]

Minimaélna drédha rozbehu ¢eluste [mm]

\
100 e —
T )
-
50 Q|
o+ T
0 10 20 30 40 50 60 70

80

Zobrazuje aritmeticky stcet jednotlivych sil pésobiacich na uchopovacej

[mm]

» Sily a momenty

Zobrazuije statickeé sily a 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] 55
Fa [N] 200

» Technické udaje
LWR50L-03-00003-A

Ano

e,
5..+50
IP40

0,76

integrované
1

0,05

0,05

50

0

1,0

LWR50F-xx-01/02
kolaborativne
vnutorné
elektrické
digitalne

10
mechanicka
190

190

<140

0,19

0,19

0,03

0,1

80

0,05

24

1

0,5
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PRIPOJENIA/OSTATNE
o ALWR1-50-A
MATCH - Odkladacia stanica

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO ODKLADACIA STANICA

—En | NJ5-E2SK-01

induktivny snima¢ priblizenia kébel 0,3 m - zastr¢ka M8

@ Nastavenie stupria sily
Nudzové odblokovanie
@ Uzemnenie

43

150.9

107.4
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MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Chapadla

2 - CELUSTOVE PARALELNE CHAPADLA S VELKYM ZDVIHOM
LWR50L-21-00001-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

MZ&TCH

» Diagram uchopovacej sily

Objednavacie ¢.

Pripajanie

Prevadzkova teplota [°C]
Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

Elektricky prenos energie

Blokovaci zdvih [mm]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]

Vhodné pre série

Vedenie kéblov

Typ pohonu

Pohon

Snimanie polohy

Snimanie polohy cez procesné Udaje
Rozsireny Zdvih Na Celust, Nastavitelné Min. [mm)]
Uchopovacia sila min. [N]

Menovita uchopovacia sila [N]

Cas riadenia [s]

Vlastnd hmotnost namontovanej ¢eluste chapadia max. [kg]
Max. dizka uchopovacej éelusti [mm]
Rychlost polohovania na ¢elust max. [mm/s]
Opakovacia presnost +/- [mm]

Napatie [V]

Odber prudu max. [A]

Minimalna dréha rozbehu celuste [mm]

1400
[ [ [ ] [ ] [
T T T — i
1200
1000
~C
800
.y >\\(
600 ~
— — [~
400
Tt
— B i ——
200 >e
| T —* ———¢
! — - -
o : - —r ———
0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100

Zobrazuje aritmeticky stcet jednotlivych sil pésobiacich na uchopovacie
N] Selusti v zavislosti od dizky eluste chapadla a nastavenej uchopovacej sily

0100%
A 75%
&/ 50%
® 25%
m 10%

[mm]

» Sily a momenty

Zobrazuije statickeé sily a 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

» Technické udaje
LWR50L-21-00001-A

|O-Link

5..+50
P40
12

integrované
1

0,05

0,05

50

0

1,0

LWR50F-xx-03/04/05
vonkajsie
elektrické
Motor BLDC
integrované
Ano

40

100

1000

0,1

0,3

100

60

0,02

24

5

3
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PRIPOJENIA/OSTATNE

MATCH - Odkladacia stanica

o ALWR1-50-A

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO ODKLADACIA STANICA

—_ NJ5-E2SK-01
S — induktivny snimag¢ priblizenia kébel 0,3 m - zéstrcka M8
90 @ Upevnenie uchopovacej ¢eluste
275 Nudzové odblokovanie
| Uzemnenie
L
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MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Chapadla

2 - CELUSTOVE PARALELNE CHAPADLA S VELKYM ZDVIHOM
LWR50L-21-00002-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

MZ&TCH

» Diagram uchopovacej sily

Objednavacie ¢.

Pripajanie

Prevadzkova teplota [°C]
Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

Elektricky prenos energie

Blokovaci zdvih [mm]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]

Vhodné pre série

Vedenie kéblov

Typ pohonu

Pohon

Snimanie polohy

Snimanie polohy cez procesné Udaje
Rozsireny Zdvih Na Celust, Nastavitelné Min. [mm)]
Uchopovacia sila min. [N]

Menovita uchopovacia sila [N]

Cas riadenia [s]

Vlastnd hmotnost namontovanej ¢eluste chapadia max. [kg]
Max. dizka uchopovacej éelusti [mm]
Rychlost polohovania na ¢elust max. [mm/s]
Opakovacia presnost +/- [mm]

Napatie [V]

Odber prudu max. [A]

Minimalna dréha rozbehu celuste [mm]

1400
[ [ [ ] [ ] [
T T T — i
1200
1000
~C
800
.y >\\(
600 ~
— — [~
400
Tt
— B i ——
200 >e
| T —* ———¢
! — - -
o : - —r ———
0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100

Zobrazuje aritmeticky stcet jednotlivych sil pésobiacich na uchopovacie
N] Selusti v zavislosti od dizky eluste chapadla a nastavenej uchopovacej sily

0100%
A 75%
&/ 50%
® 25%
m 10%

[mm]

» Sily a momenty

Zobrazuije statické sily a momenty

Fa_L

4'\ My_L

Mr_L

T

Mr ('>
J ‘ Fa
M
X ’K/Iy
Mr_L [Nm] 20 Mr [Nm] 35
My_L [Nm] 40 Mx [Nm] 35
Fa_L [N] 500 My [Nm] 35
Fa [N] 500

» Technické udaje
LWR50L-21-00002-A

|O-Link

5..+50
P40
1,3

integrované
1

0,05

0,05

50

0

1,0

LWR50F-xx-03/04/05
vonkajsie
elektrické
Motor BLDC
integrované
Ano

60

100

1000

0,1

0,3

100

60

0,02

24

5

3
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PRIPOJENIA/OSTATNE

A

ALWR1-50-A
MATCH - Odkladacia stanica

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO ODKLADACIA STANICA

|
- —

NJ5-E2SK-01
induktivny snimac priblizenia kabel 0,3 m - zastrcka M8

55

66.2

@ Upevnenie uchopovacej ¢eluste
Nudzové odblokovanie
Uzemnenie

~87.6

76

AxP5h7 @

L 6xmaxs @

70

1)

62
2

<—>60
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MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Chapadla

2 - CELUSTOVE PARALELNE CHAPADLA S VELKYM ZDVIHOM
LWR50L-22-00001-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Diagram uchopovacej sily » Sily a momenty
Zobrazuje statické sily a momenty
Zobrazuje aritmeticky stcet jednotlivych sil pésobiacich na uchopovacie
N] Selusti v zavislosti od dizky eluste chapadla a nastavenej uchopovacej sily Fa L
a,
210 o _
[ ] I O O [ 0100% Mr_L
150 ] T T — T A 75% — c—& 4-\ My_|_
] o~ - 50%
1504 ® 25%
— m 10%
120 //"‘/ v
A r ('>
0 ‘ Fa
- \
o0d M IK/I
y
30 — ——
T Il —= =
o ‘ IS N N A mm] Mr_L [Nm] 20 Mr[Nm] 25
0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100
My_L [Nm] 40 Mx[Nm] 25
M TCH Fa_L[N] 500  My[Nm] 25
¢ Fa [N] 500

» Technické udaje
LWR50L-22-00001-A

Objednavacie ¢.

Pripajanie |O-Link
Prevadzkova teplota [°C] 5..+50
Druh krytia potem IEC 60529 P40
Hmotnost [kg] 1,2
Elektricky prenos energie integrované
Blokovaci zdvih [mm] 1
Opakovacia presnost v X, Y [mm] 0,05
Opakovacia presnost v Z [mm] 0,05
Utahovacia sila [N] 50

Sila rozpojenia [N] 0

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm] 1,0
Vhodné pre série LWR50F-xx-03/04/05
Vedenie kéblov vonkajsie
Typ pohonu elektrické
Pohon Motor BLDC
Integrované snimanie polohy ano
Rozsireny Zdvih Na Celust, Nastavitelné Min. [mm] | 40
Uchopovacia sila min. [N] 10

Menovita uchopovacia sila [N] 180

Cas riadenia [s] 0,1

Vlastna hmotnost namontovanej celuste chapadla max. [kg] | 0,3

Max. di?ka uchopovacej éelusti [mm] 100
Rychlost polohovania na ¢elust max. [mm/s] | 120
Opakovacia presnost +/- [mm] 0,02
Napatie [V] 24

Odber prudu max. [A] 2

Minimélna drédha rozbehu ¢eluste [mm] 0
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PRIPOJENIA/OSTATNE
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MATCH - Odkladacia stanica

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO ODKLADACIA STANICA

—_— NJ5-E2SK-01
S — induktivny snimag¢ priblizenia kébel 0,3 m - zéstrcka M8
0 @ Upevnenie uchopovacej ¢eluste
75 Nudzové odblokovanie
@ Uzemnenie
(2] —+ -
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2 - CELUSTOVE PARALELNE CHAPADLA S VELKYM ZDVIHOM
LWR50L-22-00002-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Diagram uchopovacej sily » Sily a momenty
Zobrazuije statické sily a momenty
Zobrazuje aritmeticky stcet jednotlivych sil pésobiacich na uchopovacie
N] Selusti v zavislosti od dizky eluste chapadla a nastavenej uchopovacej sily Fa L
a,
210 9 -
[ ] I O O | 0100% Mr_L
180 ] | | ] | A 75% c“ 4'\ My_L
e [ o— & 50%
1504 ® 25%
- —— = 10%
120 //"‘/ M
A r
0 < e
- \
o0d M IK/I
y
30 — ——
T Il —= =
o ‘ IS S A mm] Mr_L [Nm] 20 Mr[Nm] 35
0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100
My_L [Nm] 40 Mx[Nm] 35
Fa_L[N] 500  My[Nm] 35
Fa [N] 500

» Technické udaje
LWR50L-22-00002-A

Objednavacie ¢.

Pripajanie |O-Link
Prevadzkova teplota [°C] 5..+50
Druh krytia potem IEC 60529 P40
Hmotnost [kg] 1,3
Elektricky prenos energie integrované
Blokovaci zdvih [mm] 1
Opakovacia presnost v X, Y [mm] 0,05
Opakovacia presnost v Z [mm] 0,05
Utahovacia sila [N] 50

Sila rozpojenia [N] 0

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm] 1,0
Vhodné pre série LWR50F-xx-03/04/05
Vedenie kéblov vonkajsie
Typ pohonu elektrické
Pohon Motor BLDC
Integrované snimanie polohy ano
Rozsireny Zdvih Na Celust, Nastavitelné Min. [mm] | 60
Uchopovacia sila min. [N] 10

Menovita uchopovacia sila [N] 180

Cas riadenia [s] 0,1

Vlastna hmotnost namontovanej celuste chapadla max. [kg] | 0,3

Max. di?ka uchopovacej éelusti [mm] 100
Rychlost polohovania na ¢elust max. [mm/s] | 120
Opakovacia presnost +/- [mm] 0,02
Napatie [V] 24

Odber prudu max. [A] 2

Minimélna drédha rozbehu ¢eluste [mm] 0
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» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO ODKLADACIA STANICA

— NJ5-E2SK-01
S — induktivny snimac priblizenia kabel 0,3 m - zastrcka M8
130 @ Upevnenie uchopovacej ¢eluste
875 Uzemnenie
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MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Chapadla

2 - CELUSTOVE PARALELNE CHAPADLA
LWR50L-23-00001-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

IN]
150

» Diagram uchopovacej sily

Zobrazuje aritmeticky stcet jednotlivych sil pésobiacich na uchopovacej
Celusti v zavislosti od dfiky Celuste chapadla.

120

90

60

30

0

Objednavacie ¢.

Pripajanie

Prevadzkova teplota [°C]
Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

Elektricky prenos energie

Blokovaci zdvih [mm]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]

Vhodné pre série

Polohovatelny

Integrované snimanie polohy

Vedenie kéablov

Typ pohonu

Zdvih na celust [mm]

Poistka uchopovacej sily

Uchopovacia sila zavriet (nastavite/ny) max. [N]
Uchopovacia sila otvorit (nastavitelny) max. [N]
Doba zatvarania [s]

Doba otvarania [s]

Cas riadenia [s]

Vlastna hmotnost namontovanej ¢eluste chapadla max. [kg]
Max. dizka uchopovacej elusti [mm]
Opakovacia presnost +/- [mm]

Napatie [V]

Odber prudu max. [A]

Minimélna draha rozbehu ¢eluste [mm]

V sulade so systémom LABS

V stlade s RoHS

T
T
T [mm]
0 10 20 30 40 50 60 70

O=Stupei 1 O=Stupe 2 A=Stupen 3  [I= Stupen 4

» Sily a momenty

Zobrazuije statickeé sily a 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

» Technické udaje

LWR50L-23-00001-A

|O-Link

5..+60

P40
0,6

integrované

1
0,05
0,05
50

0
1,0

LWR50F-xx-03/04/05

Ano

cez procesné Udaje

vonkajsie
elektrické

6

mechanicka

145
145
0,1
0,1
0,03
0,05
60
0,02
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» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

PRIPOJENIA/OSTATNE
o ALWR1-50-A
MATCH - Odkladacia stanica

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO ODKLADACIA STANICA

—a. NJ5-E2SK-01
S — induktivny snimac priblizenia kdbel 0,3 m - zastréka M8
@ Upevnenie uchopovacej ¢eluste
@ Drazka pre registraciu senzora
magnetického pola
Uzemnenie
44
g 28
T—;_ 7 )| 16
~ ™
I e ‘
EL O i
2 s
| | T
0 ! I
o] | |
© o ‘
© \
i I
‘ \
| I
‘ \
|
v

22

18]

113.5
113.5

@2)( 2 H7
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MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Chapadla

2 - CELUSTOVE PARALELNE CHAPADLA
LWR50L-23-00002-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Diagram uchopovacej sily

Zobrazuje aritmeticky stcet jednotlivych sil pésobiacich na uchopovacej
IN] Celusti v zavislosti od dfiky Celuste chapadla.

300 ‘

250

200

150

\
100 \\ e
T A
I e
50 Q|
0+ ‘ [mm]
0 10 20 30 40 50 60 70 80

O=Stupei 1 O=Stupen 2 A=Stupen 3  [I= Stupen 4

Objednavacie ¢.

Pripajanie

Prevadzkova teplota [°C]
Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

Elektricky prenos energie

Blokovaci zdvih [mm]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]

Vhodné pre série

Polohovatelny

Integrované snimanie polohy

Vedenie kéablov

Typ pohonu

Zdvih na celust [mm]

Poistka uchopovacej sily

Uchopovacia sila zavriet (nastavite/ny) max. [N]
Uchopovacia sila otvorit (nastavitelny) max. [N]
Doba zatvarania [s]

Doba otvarania [s]

Cas riadenia [s]

Vlastna hmotnost namontovanej ¢eluste chapadla max. [kg]
Max. dizka uchopovacej elusti [mm]
Opakovacia presnost +/- [mm]

Napatie [V]

Odber prudu max. [A]

Minimélna draha rozbehu ¢eluste [mm]

V sulade so systémom LABS

V stlade s RoHS

» Sily a momenty

Zobrazuije statickeé sily a 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] 55
Fa [N] 200

» Technické udaje
LWR50L-23-00002-A

|O-Link

5..+60
IP40
0,73

integrované
1

0,05

0,05

50

0

1,0

LWR50F-xx-03/04/05
Ano

cez procesné Udaje
vonkajsie

elektrické

10

mechanicka

200
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» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

PRIPOJENIA/OSTATNE
o ALWR1-50-A
MATCH - Odkladacia stanica

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO ODKLADACIA STANICA

—En | NJ5-E2SK-01

induktivny snima¢ priblizenia kébel 0,3 m - zastr¢ka M8

1040.02
4.5
I

11£002

99.5

26

\

T

| I

14
L6,

@ 4xP 7h7
@ axM4

@ 2x@ 3H7
127.5
106

@ Upevnenie uchopovacej ¢eluste

@ Drazka pre registraciu senzora
magnetického pola

Uzemnenie
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MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Chapadla

2 - CELUSTOVE PARALELNE CHAPADLA
LWR50L-23-00003-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Diagram uchopovacej sily » Sily a momenty

Zobrazuije statickeé sily a momenty

Zobrazuje aritmeticky stcet jednotlivych sil pésobiacich na uchopovacej
IN] Celusti v zavislosti od dfiky Celuste chapadla.

Fa_L

400
35031\ \ Mr_L c_‘ 4_‘ My_L

200 [I— Mr
T T | C ‘ Fa
150 — -~
100 T T M V'ad
I —0 My
50 I —
0 r [mm] 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=Stupei 1 O=Stupef 2 A=Stupen 3  [I= Stupen 4 Y-
FaL[N] 500  My[Nm] 10
Fa[N] 325

» Technické udaje
LWR50L-23-00003-A

Objednavacie ¢.

Pripajanie |O-Link
Prevadzkova teplota [°C] 5...+60

Druh krytia potem IEC 60529 P40

Hmotnost [kg] 0,98

Elektricky prenos energie integrované
Blokovaci zdvih [mm] 1

Opakovacia presnost v X, Y [mm] 0,05

Opakovacia presnost v Z [mm] 0,05

Utahovacia sila [N] 50

Sila rozpojenia [N] 0

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm] 1,0

Vhodné pre série LWR50F-xx-03/04/05
Polohovatelny Ano

Integrované snimanie polohy cez procesné Udaje
Vedenie kablov vonkajsie

Typ pohonu elektrické

Zdvih na celust [mm] 18

Poistka uchopovacej sily mechanicka

Uchopovacia sila zavriet (nastavite/ny) max. [N] | 360
Uchopovacia sila otvorit (nastavitelny) max. [N] | 360

Doba zatvarania [s] 0,23
Doba otvarania [s] 0,23
Cas riadenia [s] 0,055
Vlastnd hmotnost namontovanej ¢eluste chdpadla max. [kg] | 0,15
Max. dizka uchopovacej elusti [mm] 100
Opakovacia presnost +/- [mm] 0,02
Napatie [V] 24
Odber prudu max. [A] 2
Minimalna dréha rozbehu ¢eluste [mm] 0,5
V sulade so systémom LABS Ano
V stlade s RoHS Ano
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» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

PRIPOJENIA/OSTATNE
o ALWR1-50-A
MATCH - Odkladacia stanica

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO ODKLADACIA STANICA

—En | NJ5-E2SK-01

S — induktivny snimac priblizenia kabel 0,3 m - zastrcka M8

12.5:0.02
N
Kj
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14:0.02
74»
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@ BTN
@ 4xM
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@oamnl L
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121.5

146.5

@ Upevnenie uchopovacej ¢eluste

@ Drazka pre registraciu senzora
magnetického pola

Uzemnenie
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MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Chapadla

2 - CELUSTOVE PARALELNE CHAPADLA
LWR50L-23-00004-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

Objednavacie ¢.

Pripajanie

Prevadzkova teplota [°C]
Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

Elektricky prenos energie

Blokovaci zdvih [mm]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]

Vhodné pre série

Polohovatelny

Integrované snimanie polohy

Vedenie kéablov

Typ pohonu

Zdvih na celust [mm]

Poistka uchopovacej sily

Uchopovacia sila zavriet (nastavite/ny) max. [N]
Uchopovacia sila otvorit (nastavitelny) max. [N]
Doba zatvarania [s]

Doba otvarania [s]

Cas riadenia [s]

Vlastna hmotnost namontovanej ¢eluste chapadla max. [kg]
Max. dizka uchopovacej elusti [mm]
Opakovacia presnost +/- [mm]

Napatie [V]

Odber prudu max. [A]

Minimélna draha rozbehu ¢eluste [mm]

V sulade so systémom LABS

V stlade s RoHS

» Diagram uchopovacej sily

Zobrazuje aritmeticky stcet jednotlivych sil pésobiacich na uchopovacej

IN] Celusti v zavislosti od dfiky Celuste chapadla.
600

e

40 60

O=Stupei 1 O=Stupefi 2 A= Stupen 3

80 100

O= Stuperi 4

120

[mm]

» Sily a momenty

Zobrazuije statickeé sily a 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

» Technické udaje

LWR50L-23-00004-A

|O-Link

5..+60
P40
1,4

integrované
1

0,05

0,05

50

0

1,0

LWR50F-xx-03/04/05
Ano

cez procesné Udaje
vonkajsie

elektrické

16

mechanicka

500
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» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

PRIPOJENIA/OSTATNE
o ALWR1-50-A
MATCH - Odkladacia stanica

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO ODKLADACIA STANICA

—a. NJ5-E2SK-01
S — induktivny snimac priblizenia kdbel 0,3 m - zastréka M8
@ Upevnenie uchopovacej ¢eluste
@ Drazka pre registraciu senzora
magnetického pola
Uzemnenie
0 ~
) O
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! |
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MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Chapadla

2 - CELUSTOVE PARALELNE CHAPADLA
LWR50L-23-00005-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

IN]
150

» Diagram uchopovacej sily

Zobrazuje aritmeticky stcet jednotlivych sil pésobiacich na uchopovacej
Celusti v zavislosti od dfiky Celuste chapadla.

120

90

I/

60

30

0

Objednavacie ¢.

Pripajanie

Prevadzkova teplota [°C]
Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

Elektricky prenos energie

Blokovaci zdvih [mm]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]

Vhodné pre série

Integrované snimanie polohy

Vedenie kablov

Typ pohonu

Zdvih na ¢elust [mm]

Poistka uchopovacej sily

Uchopovacia sila zavriet (nastavitelny) max. [N]
Uchopovacia sila otvorit (nastavitelny) max. [N]
Doba zatvarania [s]

Doba otvarania [s]

Cas riadenia [s]

Vlastnd hmotnost namontovanej celuste chdpadia max. [kg]
Max. dizka uchopovacej &elusti [mm]
Opakovacia presnost +/- [mm]

Napatie [V]

Odber pridu max. [A]

Minimalna dréha rozbehu celuste [mm]

\
I

|

0 10 20 30 40 50 60 70
O=Stupei 1 O=Stupe 2 A=Stupen 3  [I= Stupen 4

[mm]

» Sily a momenty

Zobrazuije statickeé sily a 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

» Technické udaje

/O
5..+60

P40
0,6

LWR50L-23-00005-A

integrované

1
0,05
0,05
50

0
1,0

LWR50F-xx-01/02
analogové 0 ... 10 V
vonkajsie

elektrické

6

mechanicka

145
145
0,1
0,1
0,03
0,05
60
0,02
24

;
05
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» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

PRIPOJENIA/OSTATNE
o ALWR1-50-A
MATCH - Odkladacia stanica

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO ODKLADACIA STANICA

—En | NJ5-E2SK-01

induktivny snima¢ priblizenia kébel 0,3 m - zastr¢ka M8

7.54002

85.5

‘T‘\\
1l

@ axB5h7
4xM3
%:IE !
@ 2x@ 2 H7,
1135
97

@ Upevnenie uchopovacej ¢eluste

@ Drazka pre registraciu senzora
magnetického pola

Uzemnenie
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MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Chapadla

2 - CELUSTOVE PARALELNE CHAPADLA
LWR50L-23-00006-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

MZ&TCH

» Diagram uchopovacej sily

IN] Celusti v zavislosti od dfiky Celuste chapadla.

300 ‘

250

200

150

Objednavacie ¢.

Pripajanie

Prevadzkova teplota [°C]
Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

Elektricky prenos energie

Blokovaci zdvih [mm]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]

Vhodné pre série

Integrované snimanie polohy

Vedenie kablov

Typ pohonu

Zdvih na ¢elust [mm]

Poistka uchopovacej sily

Uchopovacia sila zavriet (nastavitelny) max. [N]
Uchopovacia sila otvorit (nastavitelny) max. [N]
Doba zatvarania [s]

Doba otvarania [s]

Cas riadenia [s]

Vlastnd hmotnost namontovanej celuste chdpadia max. [kg]
Max. dizka uchopovacej &elusti [mm]
Opakovacia presnost +/- [mm]

Napatie [V]

Odber pridu max. [A]

Minimalna dréha rozbehu celuste [mm]

—
100 e —_——r
\ \\ﬁ
I e
50 Q|
ot |
0 10 20 30 40 50 60 70 80
O=Stupei 1 O=Stupen 2 A=Stupen 3  [I= Stupen 4

Zobrazuje aritmeticky stcet jednotlivych sil pésobiacich na uchopovacej

[mm]

» Sily a momenty

Zobrazuije statickeé sily a 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] 55
Fa [N] 200

» Technické udaje
LWR50L-23-00006-A

/O
5..+60

P40
0,72

integrované
1

0,05

0,05

50

0

1,0

LWR50Fxx-01/02
analogové 0 ... 10 V
vonkajsie

elektrické

10

mechanicka

200
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» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

PRIPOJENIA/OSTATNE
o ALWR1-50-A
MATCH - Odkladacia stanica

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO ODKLADACIA STANICA

—En | NJ5-E2SK-01

induktivny snima¢ priblizenia kébel 0,3 m - zastr¢ka M8

1040.02
>
o
i

114002

99.5

18,

@ 4xM4
(il
|

127.5

@ xP 7h7

@ 2x@ 3H7,

106

@ Upevnenie uchopovacej ¢eluste

@ Drazka pre registraciu senzora
magnetického pola

Uzemnenie
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MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Chapadla

2 - CELUSTOVE PARALELNE CHAPADLA
LWR50L-23-00007-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Diagram uchopovacej sily » Sily a momenty

Zobrazuije statickeé sily a momenty

Zobrazuje aritmeticky stcet jednotlivych sil pésobiacich na uchopovacej
IN] Celusti v zavislosti od dfiky Celuste chapadla.

Fa_L

400
35031\ \ Mr_L c_‘ 4_‘ My_L

200 [I— Mr
T T | C ‘ Fa
150 — -~
100 T T M V'ad
I —0 My
50 I —

0 r [mm] 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=Stupei 1 O=Stupef 2 A=Stupen 3  [I= Stupen 4 Y-

FaL[N] 500  My[Nm] 10
Fa[N] 325

» Technické udaje
LWR50L-23-00007-A

Objednavacie ¢.

Pripajanie I/O
Prevadzkova teplota [°C] 5...+60
Druh krytia potem IEC 60529 P40
Hmotnost [kg] 0,97
Elektricky prenos energie integrované
Blokovaci zdvih [mm] 1
Opakovacia presnost v X, Y [mm] 0,05
Opakovacia presnost v Z [mm] 0,05
Utahovacia sila [N] 50

Sila rozpojenia [N] 0

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm] 1,0

Vhodné pre série LWR50F-xx-01/02
Integrované snimanie polohy analogové 0 ... 10 V
Vedenie kablov vonkajsie
Typ pohonu elektrické
Zdvih na ¢elust [mm] 13

Poistka uchopovacej sily mechanicka
Uchopovacia sila zavriet (nastavitelny) max. [N] | 360
Uchopovacia sila otvorit (nastavitelny) max. [N] | 360

Doba zatvarania [s] 0,23

Doba otvarania [s] 0,23

Cas riadenia [s] 0,055

Vlastna hmotnost namontovanej éeluste chapadla max. [kg] | 0,15

Max. dizka uchopovacej ¢elusti [mm] 100
Opakovacia presnost +/- [mm] 0,02
Napatie [V] 24

Odber pridu max. [A] 2
Minimalna dréha rozbehu celuste [mm] 0,5
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» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

PRIPOJENIA/OSTATNE
o ALWR1-50-A
MATCH - Odkladacia stanica

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO ODKLADACIA STANICA

—En | NJ5-E2SK-01

induktivny snima¢ priblizenia kébel 0,3 m - zastr¢ka M8

12.540.02

144002

118.5

93.5

@ 4xPD7 h7
@4XM4
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121.5

@ oxB 4 H7
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@ Upevnenie uchopovacej ¢eluste

@ Drazka pre registraciu senzora
magnetického pola

Uzemnenie
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2 - CELUSTOVE PARALELNE CHAPADLA
LWR50L-23-00008-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

Objednavacie ¢.

Pripajanie

Prevadzkova teplota [°C]
Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

Elektricky prenos energie

Blokovaci zdvih [mm]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm]

Vhodné pre série

Integrované snimanie polohy

Vedenie kablov

Typ pohonu

Zdvih na ¢elust [mm]

Poistka uchopovacej sily

Uchopovacia sila zavriet (nastavitelny) max. [N]
Uchopovacia sila otvorit (nastavitelny) max. [N]
Doba zatvarania [s]

Doba otvarania [s]

Cas riadenia [s]

Vlastnd hmotnost namontovanej celuste chdpadia max. [kg]
Max. dizka uchopovacej &elusti [mm]
Opakovacia presnost +/- [mm]

Napatie [V]

Odber pridu max. [A]

Minimalna dréha rozbehu celuste [mm]

» Diagram uchopovacej sily

Zobrazuje aritmeticky stcet jednotlivych sil pésobiacich na uchopovacej

IN] Celusti v zavislosti od dfiky Celuste chapadla.
600

s

40 60

O=Stupei 1 O=Stupefi 2 A= Stupen 3

80 100

O= Stuperi 4

120

[mm]

» Sily a momenty

Zobrazuije statickeé sily a 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

» Technické udaje

LWR50L-23-00008-A

/O
5..+60
IP40

1,4

integrované
1

0,05

0,05

50

0

1,0

LWR50Fxx-01/02
analogové 0 ... 10 V
vonkajsie
elektrické

16

mechanicka

500

500

0,30

0,30

0,055

0,21

120

0,02

0,5
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» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

PRIPOJENIA/OSTATNE
o ALWR1-50-A
MATCH - Odkladacia stanica

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO ODKLADACIA STANICA

—En | NJ5-E2SK-01

induktivny snima¢ priblizenia kébel 0,3 m - zastr¢ka M8

1540.02
&

@

1640.02

139.5
110

il
]

@ 4xP 9 h7
@ 4xM5

140

@ 2xP 4 HT.
169.5

@ Upevnenie uchopovacej ¢eluste
@ Drazka pre registraciu senzora
magnetického pola
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MATCH - CHAPADLA
LWR50L-24-00001/2/3/4/5/6-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Diagram uchopovacej sily » Sily a momenty

Zobrazuije statickeé sily a momenty

Zobrazuje aritmeticky sucet jednotlivych sil pésobiacich na uchopovacej

NI gelusti v zavislosti od dizky Geluste chapadia. Fa L
1000 T T T ] ] Mr_L — My L
800 ™ ﬂ -
~ ¢
600 To— v o W
r __.
400 b I — ‘0\0\0——0 ‘ Fa
——A——A AN
o “‘ﬂ?\ﬂ " A Mx IM y
——— o o
o ! I | | | -~ Mr_L [Nm] 20 Mr [Nm] 43
0 10 20 30 40 50 60 70 80 90
N os PN My_L [Nm] 40 Mx [Nm] 70
ANC/NO ©SC/ S0 @ 1S Fa_L[N] 500 My [Nm] 46
Fa [N] 1250

Objednavacie ¢.

Vhodné pre série
Typ pohonu

Zdvih na ¢elust [mm]

Uchopovacia sila zavriet [N]
Uchopovacia sila otvorit [N]

Pruzinou zabezpe&enéa uchopovacia sila [N]
Max. pocet cyklov

Vlastna hmotnost namontovanej celuste
chépadla max. [kg]

Max. di¥ka uchopovacej éelusti [mm]
Opakovacia presnost +/- [mm]
Prevadzkovy tlak [bar]

Menovity prevadzkovy tlak [bar]

Objem valca na cyklus [cm?]
Technolégia ventilov integrovana
Snimanie polohy

Snimanie polohy cez procesné Udaje
Napatie [V]

Odber pradu max. [A]

» Technické udaje

LWR50L-24-00001-A  LWR50L-24-00002-A LWR50L-24-00003-A LWR50L-24-00004-A LWR50L-24-00005-A LWR50L-24-00006-A

Pripdjanie 10-Link 10-Link |O-Link |O-Link |O-Link |O-Link
Prevadzkova teplota [°C] +5 ... +50 +5 ... +50 +5 ... +50 +5 ... +50 +5 ... +560 +5 ... +50
Druh krytia potem IEC 60529 P40 IP40 IP40 IP40 IP40 IP40
Hmotnost [kg] 1,4 1,4 1,4 1,4 1,4 1,4
Elektricky prenos energie integrované integrované integrované integrované integrované integrované
Blokovaci zdvih [mm] 1 1 1 1 1 1
Opakovacia presnost v X, Y [mm] 0,05 0,05 0,05 0,05 0,05 0,05
Opakovacia presnost v Z [mm] 0,05 0,05 0,05 0,05 0,05 0,05
Utahovacia sila [N] 50 50 50 50 50 50

Sila rozpojenia [N] 0 0 0 0 0 0

Posuv osi pri spdjani max. v X,Y [mm] 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0

LWR50F-xx-03/04/056  LWR50F-xx-03/04/05 LWR50F-xx-03/04/05 LWR50F-xx-03/04/05 LWR50F-xx-03/04/05 LWR50F-xx-03/04/05

pneumatické

6
330
360

360
0,4

100

0,01

3..8

6

i

Ano
integrované
Ano

24

0,10

pneumaticky
inteligentny
6

455

125

pneumaticky
inteligentny
6

485
125
250
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pneumaticky
inteligentny
3

740

800

360
0,4

90

0,01

3..8

6

11

Ano
integrované

pneumaticky
inteligentny
3

1020

280
250

pneumaticky
inteligentny
3

1080



» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
% @ PRIPOJENIA/OSTATNE

ALWR1-50-A
MATCH - Odkladacia stanica

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO ODKLADACIA STANICA

- | NJ5-E2SK-01

S — induktivny snimag¢ priblizenia kabel 0,3 m - zéstréka M8

@ Upevnenie uchopovacej ¢eluste

@ odvetravanie (R+S: pri znecistenom prostredi,
vymente filter hadice odpadového vzduchu a
vyvod odpadového vzduchu prelozte do Cistého
prostredia)

NC/NO/SC/ SO

Moznost upevnenie zakaznickych pridavnych
jednotiek
Y Uzemnenie
4x 6h7@ @ indikator stavu
4x M4x6 @
LO' o
wH
o \
sVl I
9
[
. M &
% I
> L]
o N

1. 11213<—>6
] 245 41516 <—>3
o X
S N/S ©
~ -
S \
o
QA \
He -o|- o ¢t%
Caseanall "
N ~
- 0
) o
13+0.02
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MATCH - CHAPADLA
LWR50L-25-00001/2/3/4/5/6-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Diagram uchopovacej sily » Sily a momenty
Zobrazuije statickeé sily a momenty

Zobrazuje aritmeticky sucet jednotlivych sil pésobiacich na uchopovacej

NI gelusti v zavislosti od dizky Geluste chapadia. Fa L
23003 T T T ] ] Mr L —
- (“ My_L
1840 ~< ﬂ
1380 ™ ~—o_ T
= > Mr (‘
o] T T ‘ Fa
i H“-“__‘ M\ I
— X
o] * — My
o w w NS N e ' [mm] Mr_L [Nm] 20 Mr [Nm] 43
0 10 20 30 40 5 60 70 80 90 100
N os g My_L [Nm] 40 Mx [Nm] 70
ANC/NO ©SC/ S0 L] Fa_L[N] 500 My [Nm] 46
Fa [N] 1250

Objednavacie ¢.

Vhodné pre série

» Technické udaje
LWR50L-25-00001-A LWR50L-25-00002-A LWR50L-25-00003-A LWR50L-25-00004-A LWR50L-25-00005-A LWR50L-25-00006-A

Pripdjanie 10-Link 10-Link |O-Link |O-Link |O-Link |O-Link
Prevadzkova teplota [°C] +5 ... +50 +5 ... +50 +5 ... +50 +5 ... +50 +5 ... +560 +5 ... +50
Druh krytia potem IEC 60529 P40 IP40 IP40 IP40 IP40 IP40
Hmotnost [kg] 1,7 1,8 1,8 1,7 1,8 1,8
Elektricky prenos energie integrované integrované integrované integrované integrované integrované
Blokovaci zdvih [mm] 1 1 1 1 1 1
Opakovacia presnost v X, Y [mm] 0,05 0,05 0,05 0,05 0,05 0,05
Opakovacia presnost v Z [mm] 0,05 0,05 0,05 0,05 0,05 0,05
Utahovacia sila [N] 50 50 50 50 50 50

Sila rozpojenia [N] 0 0 0 0 0 0

Posuv osi pri spdjani max. v X,Y [mm] 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0 1,0

LWR50F-xx-03/04/056  LWR50F-xx-03/04/05 LWR50F-xx-03/04/05 LWR50F-xx-03/04/05 LWR50F-xx-03/04/05 LWR50F-xx-03/04/05

Typ pohonu

Zdvih na ¢elust [mm]

Uchopovacia sila zavriet [N]
Uchopovacia sila otvorit [N]

Pruzinou zabezpe&enéa uchopovacia sila [N]
Max. pocet cyklov

Vlastna hmotnost namontovanej celuste
chépadla max. [kg]

Max. di¥ka uchopovacej éelusti [mm]
Opakovacia presnost +/- [mm]
Prevadzkovy tlak [bar]

Menovity prevadzkovy tlak [bar]

Objem valca na cyklus [cm?]
Technolégia ventilov integrovana
Snimanie polohy

Snimanie polohy cez procesné Udaje
Napatie [V]

Odber pradu max. [A]

pneumaticky pneumaticky pneumaticky pneumaticky pneumaticky pneumaticky
inteligentny inteligentny inteligentny inteligentny inteligentny inteligentny
6 6 6 3 3 3
740 1020 1620 2240
800 1080 1750 2370
280 280 620 620
330 230 230 330 230 230
0,4 0,4 0,4 0,4 0,4 0,4
100 90 90 90 85 85
0,01 0,01 0,01 0,01 0,01 0,01
3..8 4.7 4.7 3..8 4.7 4.7
6 6 6 6 6 6
22 43 43 22 43 43
Ano Ano Ano Ano Ano Ano
integrované integrované integrované integrované integrované integrované
Ano Ano Ano Ano Ano Ano
24 24 24 24 24 24
0,10 0,10 0,10 0,10 0,10 0,10

304 www.zimmer-group.com » Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu



» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO
% @ PRIPOJENIA/OSTATNE

ALWR1-50-A
MATCH - Odkladacia stanica

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO ODKLADACIA STANICA

- | NJ5-E2SK-01

induktivny snimac priblizenia kabel 0,3 m - zastrcka M8

NC/NO/SC/SO @ Upevnenie uchopovacej ¢eluste
@ odvetravanie (R+S: pri znecistenom prostredi,
vymente filter hadice odpadového vzduchu a
vyvod odpadového vzduchu prelozte do Cistého

75 prostredia)
24,24 @ Moznost upevnenie zakaznickych pridavnych
245 jednotiek
Uzemnenie

@ indikator stavu

14.2
43

PEl © \ 6x 6h7@
# GXMAXG@

<25

\
|
%

122.5

i (i)
(@3 ©
I~ Yo}
g 3 X N/S 0
— @SXM2.5 chch.ch ch o
1. ox 2.5H7@ % ‘ @
™)
r + 3 |
2 s ‘ < | ©Q
< ‘ il N~
) Re | N9
N~
. Pos | S
! [
‘ —
f
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MAGNETICKE CHAPADLA
LWR50L-26-00001-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Sily a momenty

Zobrazuje statické sily a momenty

Fa_L
Mr_L

Ky

Mr_L [Nm] 20
My_L [Nm] 40
Fa_L [N] 500

» Technické udaje
LWR50L-26-00001-A

Objednavacie ¢.

Prevadzkova teplota [°C] 5..+80
Druh krytia potem IEC 60529 IP40
Hmotnost [kg] 0,44
Specifické udaje o wmene nastrojov |
Pneumaticky prenos energie integrované
Blokovaci zdvih [mm] 1
Opakovacia presnost v X, Y [mm] 0,05
Opakovacia presnost v Z [mm] 0,05
Utahovacia sila [N] 50

Sila rozpojenia [N] 0

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm] 1,0
Vhodné pre série LWR50F
Max. prilnava sila [N] 27
Prevadzkovy tlak min. [bar] 3
Prevadzkovy tlak max. [bar] 8

Objem valca na cyklus [cm?] 3,5
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» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

PRIPOJENIA/OSTATNE
o ALWR1-50-A
MATCH - Odkladacia stanica

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO ODKLADACIA STANICA

—En | NJ5-E2SK-01

induktivny snima¢ priblizenia kébel 0,3 m - zastr¢ka M8

@ Napajanie
@ Filtre

@ Uzemnenie

—o4(2)

43
@
G

|

@ I

JZNNWZN

NZARN.:
7.1

24

o
Q
®

M3x3

51.7

“H
O
@ |
o/t
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MAGNETICKE CHAPADLA
LWR50L-26-00002-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

Objednavacie ¢.

Prevadzkova teplota [°C]

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

Pneumaticky prenos energie
Blokovaci zdvih [mm]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Posuv osi pri spdjani max. v X,Y [mm]

Vhodné pre série

Max. prilnava sila [N]
Prevadzkovy tlak min. [bar]
Prevadzkovy tlak max. [bar]
Objem valca na cyklus [cm?]

» Sily a momenty

Zobrazuije statické sily a momenty

Fa_L
Mr_L(_, ﬂ My_L
Mr_L [Nm] 20
My_L [Nm] 40
Fa_L [N] 500
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» Technické udaje
LWR50L-26-00002-A

5..+80
P40
0,6

integrované
1

0,05

0,05

50

0

1,0

LWR50F
65

3

8

9




» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

PRIPOJENIA/OSTATNE
o ALWR1-50-A
MATCH - Odkladacia stanica

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO ODKLADACIA STANICA

—En | NJ5-E2SK-01

induktivny snima¢ priblizenia kébel 0,3 m - zastr¢ka M8

@ Napajanie
@ Filtre

@ Uzemnenie

75

/*¢4@

7.1

e
i

7N\
NZAR\

41.5

M3x3

i
-
A

I
=
®

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com 309

MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Chapadla



MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Chapadla

MAGNETICKE CHAPADLA
LWR50L-26-00003-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

Objednavacie ¢.

Prevadzkova teplota [°C]

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

Pneumaticky prenos energie
Blokovaci zdvih [mm]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Posuv osi pri spdjani max. v X,Y [mm]

Vhodné pre série

Max. prilnava sila [N]
Prevadzkovy tlak min. [bar]
Prevadzkovy tlak max. [bar]
Objem valca na cyklus [cm?]

» Sily a momenty

Zobrazuije statické sily a momenty

Fa_L
Mr_L(_, ﬂ My_L
Mr_L [Nm] 20
My_L [Nm] 40
Fa_L [N] 500
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» Technické udaje
LWR50L-26-00003-A

5..+80
P40
1,4

integrované
1

0,05

0,05

50

0

1,0

LWR50F
220




» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

PRIPOJENIA/OSTATNE
o ALWR1-50-A
MATCH - Odkladacia stanica

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO ODKLADACIA STANICA

—En | NJ5-E2SK-01

induktivny snima¢ priblizenia kébel 0,3 m - zastr¢ka M8

@ Napajanie

@ Filtre

@ Zaslepka, resp. transportna poistka
Uzemnenie

78

43
i)
NI
NI
—
bl

24

50.2
58.5

775

2><M57 ‘

ﬂy %) @% ()evs ’u\ I

e r=aa =" - — v =
g \ = MSXS@ %ﬂ
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IHLOVE CHAPADLA
LWR50L-27-00001-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

» Sily a momenty

Zobrazuije statické sily a momenty

Fa_L
Mr_L

Ky

Mr_L [Nm] 20
My_L [Nm] 40
Fa_L [N] 500

» Technické udaje
LWR50L-27-00001-A

Objednavacie ¢.

Prevadzkova teplota [°C] 5..+80
Druh krytia potem IEC 60529 IP30
Hmotnost [kg] 0,69
Specifické udaje o mene nastrojov |
Elektricky prenos energie integrované
Blokovaci zdvih [mm] 1
Opakovacia presnost v X, Y [mm] 0,05
Opakovacia presnost v Z [mm] 0,05
Utahovacia sila [N] 50
Sila rozpojenia [N] 0
Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm] 1,0
Vhodné pre série LWR50F
Min. nastavitelny zdvih ihly [mm] 0
Max. nastavitelny zdvih ihly [mm] 1,5
Pocet ihiel [kus] 20
Diameter ihiel [mm] 0,7
Doba zabehu / vybehu [s] 0,03
Opakovacia presnost +/- [mm] 0,05
Prevadzkovy tlak min. [bar] 4
Prevadzkovy tlak max. [bar] 8
Menovity prevadzkovy tlak [bar] 6
Objem valca na cyklus [cm?] 1
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» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

PRIPOJENIA/OSTATNE

ALWR1-50-A
MATCH - Odkladacia stanica

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO ODKLADACIA STANICA

NJ5-E2SK-01
induktivny snima¢ priblizenia kabel 0,3 m - zastrc¢ka

M8

43
000
leco.

@40

=

24

0%
<15

30.5

80

18

4
12

@ Napajanie

@0 Vhanany vzduch

@ nastavovaci krizok
Uzemnenie
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MONTAZNE CHAPADLO PRE O-KRUZKY, VONKAJSIE
LWR50L-28-00001-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

Objednavacie ¢.

Prevadzkova teplota [°C]

Druh krytia potem IEC 60529
Hmotnost [kg]

Elektricky prenos energie

Blokovaci zdvih [mm]

Opakovacia presnost v X, Y [mm]
Opakovacia presnost v Z [mm]
Utahovacia sila [N]

Sila rozpojenia [N]

Posuv osi pri spdjani max. v X,Y [mm]

Vhodné pre série

Zdvih rozpinania na ¢elust nastavite/ny min. [mm]
Zdvih rozpinania na ¢elust nastavitelny max. [mm]
Zdvih stierania [mm]

Rozpinacia sila [N]

Doporuc¢eny @ O - krdzku min. [mm]
Doporuc¢eny @ O - krizku max. [mm]

Pocet uchopovacich ¢elusti [Pocet]

Doba zatvarania [s]

Doba otvarania [s]

Opakovacia presnost +/- [mm]

Prevadzkovy tlak min. [bar]

Prevadzkovy tlak max. [bar]

Menovity prevadzkovy tlak [bar]

» Sily a momenty

Zobrazuje statické sily a momenty

Fa_L
Mr_L(_, ﬂ My_L
Mr_L [Nm] 20
My_L [Nm] 40
Fa_L [N] 500

» Technické udaje
LWR50L-28-00001-A

5..+80
IP30
0,99

integrované
1

0,05

0,05

50

0

1,0

LWR50F
3

6

5
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» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO

KOMPONENTY CHAPADLA % @ PRIPOJENIA/OSTATNE
= gaB;: -h:\;mfkovy'ch stieracich Gelusti ALWR1-50-A
‘. 6 [kus] MATCH - Odkladacia stanica
UB65-4

L, Sada upinacich Celusti ocel

l 6 [kus]

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO ODKLADACIA STANICA

—En | NJ5-E2SK-01

induktivny snimag priblizenia kabel 0,3 m - zastrcka M8
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MATCH - UHLOVA PRIRUBA
SERIA LWR

» VYHODY VYROBKU

» Standardizované

Uhlova priruba optimalizovana pre MATCH ekosystém
End-of-Arm. Rychla vymena v priebehu niekolkych se-
kund, vhodné pre vsetky roboty.

» Mimoriadne jednoducha integracia

Priama a jednoducha integracia chapadiel 10-Link série
GEP2000, GEP5000, GEH6000IL a GPD5000IL.
» Minimalny rusivy obrys

Priamo integrovany stlaceny vzduch a riadenie 10-Link.
Volitelne s vyfukovacou dyzou, ako aj s programovacim
hrotom.

» VHODNY VYROBOK PRE VASU APLIKACIU

> NasSe vyrobky miluju vyzvy!
Extrémne podmienky, na kazdom mieste na svete - nase komponenty a systéemy
osvedcCené v praxi vam umoznuju neobmedzené moznosti.
Najdite vhodny vyrobok pre svoje $pecialne pouzitie:
Www.zimmer-group.com
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» KROK 1: MODUL ROBOTA

Objednavacie ¢.
Vhodné pre typ robot

*Odber prudu max. 2 A

**Mechanickeé pripojenie kompatibilné so vSetkymi robotmi s prirubou ISO PCD 50 mm. Elektrické pripojenie prostrednictvom Standardnej zasuvky IO-Link M12-5.

LWR50F-13-04-A

ABB CRB 15000 GoFa*

» KROK 2: UHLOVA PRIRUBA

LWR50F-00-06-A
ISOTK50**

Objednavacie ¢.
Vhodné pre série

LWR50L-29-00001-A

LWR50F-xx-06

» KROK 3: ADAPTEROVA DOSKA

Objednavacie ¢.
Vhodné pre chapadla

APRTK50-50
GEP2006IL-00-B /
GEP2006IL-03-B /
GEP2010IL-00-B /
GEP2010IL-03-B/
GEP2013IL-00-B /
GEP2013IL-03-B

» KROK 4: PRISLUSENSTVO

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

Objednavacie ¢.
Typ montaze

DUWFRO1
Vyfukovacia dyza

SPWFRO1
Programovaci hrot

MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Uhlova priruba

Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu <€ www.zimmer-group.com 317



MATCH - End-of-Arm-Ecosystem / MATCH - Uhlova priruba

MATCH - UHLOVA PRIRUBA
LWR50L-29-00001-A

» SPECIFIKACIE PRODUKTOV

MA&TCH

DPORUCANE PRISLUSENSTVO

KOMPONENTY CHAPADLA

LWR50F-13-04-A
MATCH - Modul robota

(AT
=Emw

» Sily a momenty

Zobrazuije statické sily a momenty

> Mr_L
!
Fa_L
Mr_L [Nm] 20
My_L [Nm] 40
Fa_L [N] 500

PRIPOJENIA/OSTATNE

APRTK50-52
Platfa adaptéra

MATCH - Modul robota

LWR50F-00-06-A '

APRTK50-53
Platfia adaptéra

DUWFRO1
Vyfukovacia dyza

WVM5
uhlové vykyvné skrutkovania

SPWFRO1
Programovaci hrot

ALWR1-50-A
MATCH - Odkladacia stanica

APRTK50-51
Platfia adaptéra

APRTK50-50
Platha adaptéra

» ODPORUCANE PRISLUSENSTVO ODKLADACIA STANICA

—En | NJ5-E2SK-01

S — induktivny snimac priblizenia kdbel 0,3 m - zastréka M8
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Objednavacie ¢.

» Technické udaje
LWR50L-29-00001-A

D75

85

Vhodné pre série LWR50F-xx-06

Pneumaticky prenos energie integrované

Elektricky prenos energie integrované

Blokovaci zdvih [mm] 1

Opakovacia presnost v X, Y [mm] 0,05

Opakovacia presnost v Z [mm] 0,05

Utahovacia sila [N] 50

Sila rozpojenia [N] 0

Posuv osi pri spajani max. v X,Y [mm] 1,0

Prevadzkova teplota [°C] 5..+50

Druh krytia potem IEC 60529 IP40

Hmotnost [kg] 1,2

[ i @ Napajanie
! @ integrované vzduchové vedenie
0 OO O \ ®O 0 Upevnenie platha adaptéra
i ) Zavit pre prislusenstvo
) 0 ! 0
e} @ N
N2 0
0 ! 0
0 |

|
\
|
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UHLOVA PRIRUBA
PREHLAD RADOV

m UHLOVA PRIRUBA e
9 Typowy rad WFR 822
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Uhlova priruba / Typovy rad WFR

322

UHLOVA PRIRUBA

SERIA WFR

Flexibilné pripojenie k vaSmu robotovi
Adaptéry su vyrobené podla normy EN ISO 9409-1, a preto su vhodné pre
vacsinu typov robotov od réznych vyrobcov.

Krok 1: Vyber adaptérovej dosky
Stadi urcit priemer rozstupovej kruznice priruby robota a dostanete zodpovedaju-
cu adaptérovu dosku.

Viac ako 50 roznych variantov

Adaptérovi dosku a uhlovu prirubu je mozné kombinovat s 13 roznymi chapadla-
mi - vznika tak viac ako 50 r6znych variantov. Vyberte si vhodné chapadlo z nasho
hlavného kataldgu. Najdete tu Siroku Skalu vyhotoveni' s ochranou proti sile
uchopenia alebo bez nej, s réznymi triedami ochrany alebo odolnymi vodi
teplotam.

Krok 2: Vyber uhlovej priruby
Vyberte chapadlo, &im sa vytvori pravouhla priruba.

Rozsirte funkénost vasej uhlovej priruby
Kryci plech, vyfukovacia dyza alebo programovaci hrot — s rozsiahlym prislusen-
stvom mébZete integrovat dodato¢né funkcie rychlo a individualne.

3. Krok: vyberte prislusenstvo

www.zimmer-group.com » Udaje, vykresy, 3D modely a ndvody na obsluhu



» KROK 1: ADAPTEROVA DOSKA

Objednavacie ¢.

| Pripojné priruba poda EN 1SO 9409-1 |

» Technické udaje

» KROK 2: UHLOVA PRIRUBA

Objednavacie ¢.

Vhodné pre konstrukéna velkost

» KROK 3: PRISLUSENSTVO

Objednavacie ¢.

Typ montaze
Vhodné pre

Objednavacie ¢.
Typ montaze
Vhodné pre

Objednavacie ¢.
Typ montaze

Vhodné pre
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APRO1 APRO2 APRO3 APRO5

TK 40 TK 50 TK 100 TK31.5

» Technické udaje

WFRO03 WFR04

GPP5004 / GPP5006 / GPP5008 / GPP5010 /
GEP5008 / GPD5008 /

GEPS5006 / GPD5004 / GPD5010 / GED5008 /

GPD5006 / GED5006 GPW5008

» Technické udaje

ABWFRO1 ABWFRO02

kryci plech kryci plech

WFRO3 WFRO04

DUWFRO1

Vyfukovacia dyza

WFRO03 / WFR04

SPWFRO1

Programovaci hrot

WFRO03 / WFR04

Uhlova priruba / Typovy rad WFR



INFORMACIA O POUZITI
VSEOBECNE

Obsah tohto kataldgu je nezavazny a sluzi len na informacné ucely a neplati ako ponuka v pravnhom zmysle. Pre uzatvorenie
zmluvy je rozhodujuce pisomné potvrdenie objednavky spolo¢nostou Zimmer GmbH, ktoré sa realizuje podla momentalne
platnych V8eobecnych predajnych a dodacich podmienok. Najdete ich na internetovej strankewww.zimmer-group.com.
VSetky vyrobky uvedené v tomto katalogu su uréené na pouzitie v sulade s uréenim, napriklad pre stroje pre automatizaciu.
Pri pouziti a instalacii dodrziavajte uznavané technické pravidla pre bezpeéné a odborné vykonavanie prac.

Okrem toho platia prisludné zakonné predpisy, predpisy institutu TUV, predpisy prislusného profesijného zdruzenia alebo
ustanovenia VDE.

Pouzivatel musi dodrziavat technické Gdaje uvedené v tomto katalogu. Pouzivatel nesmie prekrac¢ovat ani klesnut pod stano-
vené Udaje. Ak tieto Udaje chybaju, nemozno predpokladat, Ze neexistuju Ziadne prislusné horné, resp. dolné hranice alebo
obmedzenia pre Specialne Ucely pouzitia. Pri nezvy€ajnych pripadoch pouZitia sa poradte s vyrobcom.

V cene nie je zahrnuta likvidacia, ¢o musi byt zohladnené pri pripadnom vrateni a likvidacii spolo¢nostou Zimmer GmbH.

TECHNICKE UDAJE A OBRAZKY
Technické Udaje a obrazky su zostavené s vel'kou starostlivostou a podla najlepsich znalosti. Za aktualnost, spravnost a Upl-
nost informacii nemoézeme prevziat Ziadnu zaruku.

Akékolvek udaje a informacie, napriklad obrazky, vykresy, popisy, rozmery, hmotnosti, materialy, technické a iné paramet-
re, ako aj opisané vyrobky a sluzby uvedené vo vSeobecnych popisoch vyrobkov, kataldgoch spolo¢nosti Zimmer GmbH,
brozurach a cennikoch, mézu podliehat zmenam a mozu sa upravit alebo aktualizovat bez predchadzajiceho oznamenia.
Su zavazné len do tej miery, na aku sa odvolava zmluva alebo potvrdenie objednavky. Nepatrné odchylky od takychto udajov
popisujucich vyrobky sa povazuju za dovolené a nedotykaju sa plnenia zmluv, pokial’ su prijatel'né pre zakaznika.

RUCENIE

Vyrobky spolo¢nosti Zimmer Group podliehaju zakonu o ru¢eni za vyrobok. Tento katalég neobsahuje Ziadne zaruky, zaruky
vlastnosti ani dohody tykajlce sa kvality pre zobrazené vyrobky, ¢i uz explicitné alebo implicitné, a ani Udaje tykajuce sa do-
stupnosti vyrobkov. Reklamné vyroky tykajuce sa kvalitativnych znakov, vliastnosti alebo pouzitia vyrobkov su pravne nezavaz-
né.

Pokial je to zakonne pripustné, je ru€enie spolo¢nosti Zimmer GmbH za priame alebo nepriame $kody, nasledné skody, po-
ziadavky akéhokolvek druhu a z akéhokolvek pravneho dévodu, ktoré vznikli v dosledku pouZitia informacii v tomto katalégu,
vyluéené.

OCHRANNE ZNACKY, AUTORSKE PRAVO A ROZMNOZOVANIE

Zobrazenie prav priemyselného vlastnictva, ako su znacky, loga, registrované ochranné znacky alebo patenty v tomto kata-
l6gu nezahfha opravnenie pre pouzivanie licencii ani prava na pouzivanie. Bez vyslovného pisomného suhlasu spolo¢nosti
Zimmer GmbH je ich pouzivanie zakazané. VSetok obsah v tomto kataldgu je duSevnym vlastnictvom spolo¢nosti Zimmer
GmbH. V zmysle autorského prava je akékolvek pouzivanie duSevného vlastnictva, aj v podobe vynatkov, zakazané. Dotlag,
rozmnoZzovanie a preklad (aj ¢iastocne), su dovolené len s predoslym pisomnym suhlasom spolo¢nosti Zimmer GmbH.

NORMY
Skupina Zimmer Group ma systém riadenia kvality certifikovany podla normy ISO 9001 2008. Spolo¢nost Zimmer Group ma
systém environmentalneho manazérstva certifikovany podla normy ISO 14001: 2004.
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INFORMACIA O POUZITI
INDIVIDUALNE

VYHLASENIE O ZACLENENI V ZMYSLE SMERNICE 2006/42/ES O STROJOVYCH ZARIADENIACH (PRILO-
HA 1l 1 B)

Tymto vyhlasujeme, Ze nae prvky ako nekompletné strojové zariadenie spifiaju zakladné poziadavky smernice 2006/42/ES o
strojovych zariadeniach

¢.11.2,¢.113,¢.1.1.5,¢.1.3.2,¢.1.3.4,¢.1.3.7,¢.1.56.3,¢. 1.5.4,¢. 1.6.8,,¢. 1.6.4,¢.1.7.1,¢. 1.7.3, ¢. 1.7.4.

Dalej vyhlasujeme, Ze $pecialne technické podklady boli vyhotovené podla prilohy VII, ¢ast B tejto smernice.

Zavazujeme sa, ze pri opodstatnenej ziadosti budu Speciadlne podklady pre nekompletné strojové zariadenie poskytnuté kon-
trolnym uradom prostrednictvom nasho oddelenia pre dokumentacie v elektronickej podobe.

Nekompletné strojové zariadenie sa smie uviest do prevadzky az vtedy, ked' sa zisti, Ze stroj alebo zariadenie, do ktorého sa
ma zaclenit nelplné strojové zariadenie, zodpoveda ustanoveniam smernice 2006/42/ES o strojovych zariadeniach a ked’
bolo vystavené ES vyhlasenie o zhode podla prilohy Il A.
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