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THE KNOW-HOW FACTORY



ZIMMER GROUP
ORIENTADO AL CLIENTE
DE FORMA CONSECUENTE

NUESTRO EXITO SE REMONTA A MUCHOS ANOS EN LOS QUE SIEMPRE HEMOS INTENTA-
DO OFRECER A NUESTROS CLIENTES SOLUCIONES INNOVADORAS Y PERSONALIZADAS.
NOS HALLAMOS EN CONTINUO CRECIMIENTO Y, EN LA ACTUALIDAD, HEMOS LOGRADO
UN NUEVO HITO: EL ESTABLECIMIENTO DE THE KNOW-HOW FACTORY. ;HAY ALGUN SE-
CRETO PARA ESTE EXITO?

Principio. El crecimiento de nuestra empresa siempre se ha basado en
productos y servicios excelentes. Asimismo, la empresa Zimmer destaca
por ofrecer soluciones ingeniosas e importantes innovaciones técnicas.
Por este motivo, sobre todo los clientes con pretensiones de liderazgo
tecnoldgico acuden a nosotros. Justo cuando algo es complicado,
Zimmer Group encuentra la mejor solucién.

Estilo. Nuestro razonamiento y nuestra forma de proceder son interdisci-
plinarios. Asi, facilitamos soluciones de proceso en seis ambitos tecnolo-
gicos, y no solo en el desarrollo sino también en la produccion. En este
sentido, la oferta de Zimmer Group esta orientada a todos los sectores.
Facilitamos soluciones para todo tipo de problemas individuales del
cliente. En todo el mundo.

Motivacion. Quizas uno de los pilares mas importantes de nuestro éxito
sea la orientacion al cliente. Somos prestadores de servicios en el mejor
sentido de la palabra. Con Zimmer Group, nuestros clientes disponen de
un contacto central para satisfacer sus necesidades. Con una elevada
competencia de soluciones y una amplia oferta de una sola mano,
atendemos a nuestros clientes de forma personalizada.

www.zimmer-group.es



TECNOLOGIAS

TECNOLOGIA
DE MANIPULACION

MAS DE 30 ANOS DE EXPERIENCIA Y CONO-
CIMIENTO DEL SECTOR: NUESTROS COM-
PONENTES Y SISTEMAS DE MANIPULACION
NEUMATICOS, HIDRAULICOS Y ELECTRICOS
SON LiDERES EN TODO EL MUNDO.

Componentes. Mas de 2000 pinzas
estandarizadas, unidades de giro,
accesorios para robots y mucho mas.
Somos un proveedor con una gama
completa de productos de alta calidad y
lideres a nivel tecnoldgico con un
elevado rendimiento de suministro.

Semiestandar. Nuestro tipo de
construccion modular permite configu-
raciones personalizadas y tasas de
innovacion elevadas para la automatiza-
cion de procesos.

www.zimmer-group.es

TECNOLOGIA )
DE AMORTIGUACION

LA TECNOLOGIA DE AMORTIGUACION INDUS-
TRIAL Y LOS PRODUCTOS SOFT CLOSE RE-
PRESENTAN LA INNOVACION Y EL ESPIRITU
PIONERO DE THE KNOW-HOW FACTORY.

Tecnologia de amortiguacién indus-
trial. Como soluciones estandar o
especificas del cliente: nuestros
productos permiten los maximos
tiempos de ciclo y la maxima absorcion
de energia en cada impacto, con el
minimo espacio constructivo.

Soft Close. Desarrollo y produccién en
serie de amortiguadores por aire y
fluidicos, con la maxima calidad y
rendimiento en el suministro.

OEM (Original equipment manufactu-
rer) o cliente final. Tanto si se trata de
componentes, sistemas de alimentacion
o instalaciones de produccion comple-
tas: somos socios de muchos clientes
de renombre en todo el mundo.

TECNOLOGIA LINEAL

DESARROLLAMOS A MEDIDA PARA NUES-
TROS CLIENTES COMPONENTES Y SISTEMAS
DE TECNOLOGIA LINEAL.

Elementos de sujecion y de frenado.
Le ofrecemos mas de 4000 variantes
para guias lineales y cilindricas, asf
como para los diferentes sistemas de
guiado de todos los fabricantes. Ya sea
de accionamiento manual, neumatico,
eléctrico o hidraulico.

Flexibilidad. Nuestros elementos de
sujecion y frenado se ocupan de que
los componentes moviles, como los
ejes Z o las mesas de mecanizado,
mantengan su posicion de manera
inmavil y las maquinas o instalaciones
se detengan lo mas rapidamente
posible en caso de emergencia.



TECNOLOGIA
DE PROCESOS

EN LOS SISTEMAS Y COMPONENTES DE
TECNOLOGIA DE PROCESOS SE EXIGE LA
MAXIMA EFICIENCIA. POR ESTE MOTIVO,
NUESTRO EMBLEMA SON SOLUCIONES
PERSONALIZADAS PARA EL CLIENTE AL MAS
ALTO NIVEL.

Amplia experiencia. Nuestro Know-
how abarca desde el desarrollo de
materiales, procesos y herramientas
pasando por el disefo de producto
hasta la fabricacién de productos en
serie.

Gran capacidad de produccion.
Zimmer Group la asocia con flexibilidad,
calidad y precision, también en los
productos individuales del cliente.

Produccioén en serie. Fabricamos
productos exigentes de metal (MIM),
elastémeros y plastico —con flexibilidad
y rapidez-.

TECNOLOGIA DE
MAQUINA-HERRAMIENTA

ZIMMER GROUP DESARROLLA INNOVADORES
SISTEMAS DE HERRAMIENTAS PARA TRABA-
JAR EN EL SECTOR DEL METAL, LA MADERA
Y MATERIALES COMPUESTOS EN TODOS

LOS AMBITOS. SOMOS SOCIO DE SISTEMAS
E INNOVACIONES DE MUCHOS CLIENTES.

Conocimiento y experiencia. Por el
conocimiento del sector y una colabora-
cién de décadas en el desarrollo de
cabezales, portaherramientas y siste-
mas de sujecion, estamos destinados a
realizar nuevas tareas a nivel mundial en
el futuro.

Componentes. Suministramos multi-
ples componentes estandar siempre
estocados en nuestro almacén, y
desarrollamos sistemas innovadores e
individuales para clientes OEM y
clientes finales -mucho mas alla de la
industria de la madera y del metal-.

Diversidad. Tanto si se trata de centros
de mecanizado, tornos y tornos
automaticos, células de procesamiento
-las herramientas accionadas, sujecio-
nes y cabezales de Zimmer Group se
utilizan en cualquier parte-.

TECNOLOGIA
DE SISTEMAS

EN EL DESARROLLO DE SOLUCIONES DE
SISTEMA INDIVIDUALES, ZIMMER GROUP
SE ENCUENTRA ENTRE LOS ESPECIALISTAS
LIDERES MUNDIALES.

Individual. Un equipo de mas de

20 experimentados constructores y dise-
Aadores desarrolla y fabrica en estrecha
colaboracion con los clientes finales y
los integradores de sistemas soluciones
personalizadas para el cliente para
tareas especiales. No importa si se trata
de una aplicacion sencilla para manipu-
lacion con pinza, o de una solucion
compleja de sistema.

Soluciones. Estas soluciones de
sistema se emplean en muchos
sectores, desde la construccion de
maquinaria especial, la industria del
automavil y su industria auxiliar, la
industria del plastico, los sectores de la
electronica y de los bienes de consumo,
hasta las plantas de fundicion: The
Know-how Factory ayuda a una variedad
de empresas a ser competitivas con una
automatizacion eficiente.

www.zimmer-group.es






ACCESORIOS PARA ROBOTS
VISTA GENERAL DE LAS SERIES

n CAMBIADORES DE HERRAMIENTA MANUALES
.. Serie HWR2000

a Serie HWR

E CAMBIADORES DE HERRAMIENTA NEUMATICOS 24-47

Serie WWR

-ﬁ' Serie WWR1000

E CAMBIADORES DE HERRAMIENTA AUTOMATICOS 48-59

Serie FWR

n MODULOS DE TRANSMISION DE ENERGIA Y ACCESORIOS PARA CAMBIADOR DE HERRAMIENTAS 60-71

“8' ﬁ“" Modulos de transmision de energia y accesorios para cambiador de herramientas

H DISTRIBUIDOR DE GIRO e

Serie DVR
Serie DVR1000 90
n COMPENSADORES DE EJES 94-153
Serie FGR 96
. Serie XYR1000 102
. Serie ZR1000 120

Serie ARP

. ANTICOLISIONES 1542177
. Serie CSR

Serie CRR
n BRIDA ANGULAR B
9 Serie WFR

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es 7






CAMBIADORES DE HERRAMIENTA MANUALES
VISTA GENERAL DE LAS SERIES

n CAMBIADORES DE HERRAMIENTA MANUALES 8-23
.‘ Serie HWR2000 10
o‘ Serie HWR 18

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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CAMBIADORES DE HERRAMIENTA
SERIE HWR2000

> VENTAJAS DE PRODUCTO

» Cambio en cuestion de segundos

El cambio de la herramienta se realiza en cuestion de
segundos, lo que le permite reducir los costes de prepa-
racion y minimizar los tiempos de parada

» Pasos de aire integrados

Para el suministro de actuadores neumaticos. Mediante
maodulos de transmision de energia que se suministran
opcionalmente pueden transferirse otros medios.

» Proteccion contra pérdidas incluida

Es imposible que la pieza caiga de manera inintenciona-
da, lo que se traduce en la maxima seguridad tanto para
personas como para maquinas

» EL PRODUCTO ADECUADO PARA SU APLICACION

» A nuestros productos les encantan los retos.
Condiciones extremas, en cualquier lugar del planeta: nuestros sistemas y
componentes acreditados en la practica le ofrecen infinitas posibilidades.
Encuentre el producto adecuado para sus necesidades en particular:
www.zimmer-group.es

www.zimmer-group.es P Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio



> SUS VENTAJAS EN DETALLE

» DATOS TECNICOS

Parte fija

- para el montaje en el lado robot

Brida de sujecion a robot
- circulo primitivo segun EN ISO 9409-1

Bulén excéntrico para el enclavamiento
- con funcién de enclavamiento apoyada por muelle

@ Bulones de enclavamiento
- ajustado al casquillo de bloqueo

Sujecion del médulo de transmision de energia

@ Paso de aire integrado
- Transmision de aire o vacio
- posibilidad de conexion directa de aire

Parte suelta

- para el montaje en el lado de la herramienta

Brida de conexion segun EN ISO 9409-1

Tamano
constructivo
TK 31,5
TK 40
TK 50

Alimentacion neumatica

Pasos eléctricos

[Cantidad]
4 opcional
4 opcional
8 opcional

Serie HWR2000 / Cambiadores de herramienta / manuales / Componentes para robots

» MAS INFORMACION DISPONIBLE ONLINE

Toda la informacion a un clic: www.zimmer-group.es. Encuentre mediante el n.® de pedido los datos, los dibu-
jos, los modelos en 3Dy las instrucciones de servicio del producto que desee en funcion de su tamano. Rapi-
do, claro y siempre actualizado.

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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CAMBIADORES DE HERRAMIENTA
TAMANO CONSTRUCTIVO HWR2031

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

v
>

CCESORIOS RECOMENDADOS

<o 1 '% GVM5
= B Racor recto

» Posicion de montaje variable » Fuerzas y momentos
Muestra fuerzas y momentos estéticos que pueden
Muestra el peso de manipulacion maximo en funcién de la aceleracion y actuar sobre el cambiador de herramienta enclavado.
del brazo elevador. No sustituye al disefio técnico.
[ka]
g | Mr
o
7 q
6
5 ¢
4
3 —e— 10 m/s?
5 —o— 5 m/s?
—o— 2,5 m/s?
(‘) Mr [Nm] 30
0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200 [mm] My [Nm] 25
Fa [N] 1000

% @ CONEXIONES/OTROS

Encontrara médulos de transmision de energia
y accesorios para cambiador de herramientas a
partir de la pagina 62

www.zimmer-group.es P Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio



Brida de conexion segun EN ISO 9409-1
Alimentacion neumatica [Cantidad]
Caudal por portador

Pasos eléctricos

Autorretencion en posicion enclavada
Carrera de enclavamiento [mm]
Precision de repeticion en Z [mm]
Precision de repeticion en X, Y [mm]
Presion de servicio nominal [bar]
Temperatura de servicio [°C]
Momento de inercia [kgcm?]

Peso [kg]

» Datos técnicos
HWR2031F
TK 31,5
4
150
opcional
mecanica
4
0.01
0.02
6
5..+80
0.13
0.09

HWR2031L
TK 31,5

4

150
opcional
mecanica

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
<

| — @sH7x6 (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 ®

@ Sujecion (lado robot)

Paso de aire integrado
@ Sujecion modulo trans. eléctrica
Macho/Alojamiento para centraje
@ Sujecion (lado herramienta)
@ Tornillo para bloquear
@ Recorrido de enclavamiento

—F

| —— HwRzos 1
- T—I

——— HWR2031L

Altura constructiva en posicion enclavada

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es

Tamano constructivo HWR2031 / Cambiadores de herramienta / manuales / Componentes para robots



Tamano constructivo HWR2040 / Cambiadores de herramienta / manuales / Componentes para robots

14

CAMBIADORES DE HERRAMIENTA
TAMANO CONSTRUCTIVO HWR2040

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

» Posicion de montaje variable » Fuerzas y momentos
Muestra fuerzas y momentos estéticos que pueden
Muestra el peso de manipulacion maximo en funcién de la aceleracion y actuar sobre el cambiador de herramienta enclavado.
del brazo elevador. No sustituye al disefio técnico.
[ka]
16 | Mr
o
14 |
12
10 ¢
8
6 —e— 10 m/s?
4 —o— 5 m/s?
2 —o— 2,5 m/s?
: Mr [Nm] 55
0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200 [mm] My [Nm] 50
Fa [N] 1200

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

% @ CONEXIONES/OTROS

Encontrara médulos de transmision de energia
y accesorios para cambiador de herramientas a
partir de la pagina 62

<o 1 '% GVM5
= B Racor recto

www.zimmer-group.es P Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio



> Datos técnicos

HWR2040F HWR2040L

Brida de conexion segun EN ISO 9409-1 TK 40 TK 40

Alimentacion neumatica [Cantidad] 4 4

Caudal por portador 150 150

Pasos eléctricos opcional opcional

Autorretencion en posicion enclavada mecanica mecanica

Carrera de enclavamiento [mm] 4

Precision de repeticion en Z [mm] 0.01 0.01

Precision de repeticion en X, Y [mm] 0.02 0.02

Presion de servicio nominal [bar] 6 6

Temperatura de servicio [°C] 5..+80 5..+80

Momento de inercia [kgcm?] 0.33 0.26

Peso [kg] 0.145 0.07
@ Sujecion (lado robot)

HWR2040F HWR2040L Pa§o 'd,e a|r§ integrado o
@ Sujecion modulo trans. eléctrica
Macho/Alojamiento para centraje
@ 50n8 #5008 @Sujecién (lado herramienta)
@40 $40 39 Tornillo para bloquear
£0.02 $6H7 £0.02 $6H7 @0 Recorrido de enclavamiento
@¢ BH7X6 ——
S—@6HTX6 (1)
N axme (D
DIN 7984

30°

17

— 1t ¢
B :.l:';u (4)axms
~ | ]
1T QY o
|
o @ ¢2‘5h7 © axms(2)
X
m 2x M3x4.5 (5)
Ll 2x 3 2.5H7x3(5)
Q10
- J@)é .
|

~——1)

10+0.02

5]
8.5+0.02

16+0.02

3.5

@

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

| @ ped

° HWR2040L

HWR2040F

Altura constructiva en posicion enclavada

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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CAMBIADORES DE HERRAMIENTA
TAMANO CONSTRUCTIVO HWR2050

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

» Posicion de montaje variable

del brazo elevador. No sustituye al disefio técnico.
[kg]
25

20 §

15 ¢

10 —— 10 m/s?
—e— 5 m/s?

» Fuerzas y momentos

Muestra fuerzas y momentos estéticos que pueden

Muestra el peso de manipulacion maximo en funcién de la aceleracion y actuar sobre el cambiador de herramienta enclavado.

r
')

) AT M INm) 80
0 25 50 75 100 125 150 175 200 225 250 [mm] My [Nm] 70
Fa [N] 1600
» ACCESORIOS RECOMENDADOS
@ CONEXIONES/OTROS

<o 1 '% GVM5
= B Racor recto

Encontrara médulos de transmision de energia
y accesorios para cambiador de herramientas a
partir de la pagina 62

www.zimmer-group.es P Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio



> Datos técnicos

Brida de conexion segun EN ISO 9409-1

Alimentacion neumatica [Cantidad]
Caudal por portador
Pasos eléctricos

Autorretencion en posicion enclavada

Carrera de enclavamiento [mm]
Precision de repeticion en Z [mm]
Precision de repeticion en X, Y [mm]
Presion de servicio nominal [bar]
Temperatura de servicio [°C]
Momento de inercia [kgcm?]

Peso [kg]

TK 50

8

150
opcional
mecanica
4

0.01
0.02

6
5..+80
0.86
0.23

HWR2050L
TK 50

8

150
opcional
mecanica

0.01
0.02

6
5..+80
0.67
0.115

HWR2050F

% 63h8

?50
+0.02 6H7

o /°

"

A —geH7x6 (1)

20
13.8

HWR2050L

#63h8

50

@¢ 6H7x6
(1) 4xM6x9*\

>~ 4x M6 @
DIN 7984

(@) 8x M5

+0.02 B 6H7

@ @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

e v- eRe

17

8xM5(4)

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

3.5

%31.5h7 @

8.5+0.02

@ Sujecion (lado robot)

Paso de aire integrado
@ Sujecion modulo trans. eléctrica
Macho/Alojamiento para centraje
@ Sujecion (lado herramienta)
@ Tornillo para bloquear
@ Recorrido de enclavamiento

| E—

2N

(@ D

T—I

T—HWR2050L

Altura constructiva en posicion enclavada

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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CAMBIADORES DE HERRAMIENTA
SERIE HWR

> VENTAJAS DE PRODUCTO

» Cambio en cuestion de segundos

El cambio de la herramienta se realiza en cuestion de
segundos, lo que le permite reducir los costes de prepa-
racion y minimizar los tiempos de parada

» Pasos de aire integrados

Para el suministro de actuadores neumaticos. Mediante
maodulos de transmision de energia que se suministran
opcionalmente pueden transferirse otros medios.

» Cambio sin necesidad de herramienta

La palanca de blogueo integrada completamente en la
carcasa le permite cambiar la herramienta sin necesidad
de medio auxiliar

» EL PRODUCTO ADECUADO PARA SU APLICACION

» A nuestros productos les encantan los retos.
Condiciones extremas, en cualquier lugar del planeta: nuestros sistemas y
componentes acreditados en la practica le ofrecen infinitas posibilidades.
Encuentre el producto adecuado para sus necesidades en particular:
www.zimmer-group.es
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> SUS VENTAJAS EN DETALLE

Parte suelta

- para el montaje en el lado de la herramienta

Palanca de enclavamiento
- con funcién de enclavamiento apoyada por muelle

Parte fija

- para el montaje en el lado robot

@ Bulones de enclavamiento
- ajustado al casquillo de bloqueo

Recorrido de enclavamiento
- posibilidad de ajuste posterior a través del casquillo de bloqueo

@ Brida de sujecion a robot
- circulo primitivo segun EN ISO 9409-1

Paso de aire integrado
- Transmision de aire o vacio
- posibilidad de conexion directa de aire

Sujecion del médulo de transmision de energia

» DATOS TECNICOS

Brida de conexion segun EN ISO 9409-1 Alimentacion neumatica Pasos eléctricos
Tamano

constructivo [Cantidad]

HWR63 TK 63 6 opcional
HWR80 TK 80 6 opcional

» MAS INFORMACION DISPONIBLE ONLINE

Toda la informacion a un clic: www.zimmer-group.es. Encuentre mediante el n.® de pedido los datos, los dibu-
jos, los modelos en 3Dy las instrucciones de servicio del producto que desee en funcion de su tamano. Rapi-
do, claro y siempre actualizado.

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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CAMBIADORES DE HERRAMIENTA
TAMANO CONSTRUCTIVO HWR63

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

» Posicion de montaje variable

Muestra el peso de manipulacion maximo en funcion de la aceleracion y
del brazo elevador. No sustituye al disefio técnico.

[kg]

35 |

30

25

20

15

—e— 10 m/s?

10 —o— 5m/s?
5 2,5 m/s?
0

0 25 50 75 100 125 150 175200 225 250 275 300 [mm]

» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO

6 [pieza]

O Junta térica
COR0050100

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

GVM5
Racor recto

» Fuerzas y momentos

Muestra fuerzas y momentos estéticos que pueden
actuar sobre el cambiador de herramienta enclavado.

Mr
My < X 23
V]
Fal
Mr [Nm] 200
My [Nm] 200
Fa [N] 1200

Encontrara médulos de transmision de energia
y accesorios para cambiador de herramientas a
partir de la pagina 62

WVMS5S
I Racores angulares

www.zimmer-group.es P Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio



> Datos técnicos
Referencia HWR63F-B HWR63L-B

Brida de conexion segun EN ISO 9409-1 TK 63 TK 63
Alimentacion neumatica [Cantidad] 6 6
Caudal por portador 170 170
Pasos eléctricos opcional opcional
Autorretencion en posicion enclavada mecanica mecanica
Carrera de enclavamiento [mm] 1

Precision de repeticion en Z [mm] 0.01 0.01
Precision de repeticion en X, Y [mm] 0.02 0.02
Presion de servicio nominal [bar] 6 6
Temperatura de servicio [°C] 5..+80 5..+80
Momento de inercia [kgcm?] 3.8 2.6
Peso [kg] 0.45 0.3

@ Sujecion (lado robot)
paso de aire
@ Paso de aire integrado
@ Sujecion mdédulo trans. eléctrica
@ Sujecion (lado herramienta)
HWR63F-B HWR63L-B Adaptador

HWR63

38

7
M5
Wz
@3

-Ring
¢ 5x1

Pasos de aire sin tubo (lado herramienta)

@ @

@ 8ohs

7
M5
3

™ 0.7 -Ring
= = @ 5x1
Y 3 ~
© 0 Toma de aire directa sin tubos (lado robot)
D S ™
- [P q ° 0p d ‘
&i i b q N 00 ] 0
1 17 —

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

5 axmaxs (5) (5) axmaxs

P ] o | ¢
\ | @) E e ) 1
) ! § i b | \
26 L4x Barnas (5) (5) ax Barnas 6

+002 BBH7 002 @3k

10£0.02

10£0.02

H

T—HWRG63F-B

45
O 0Ol0o O

T—HWRG3L-B
0

Altura constructiva en posicion enclavada

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es 21

Tamano constructivo HWR63 / Cambiadores de herramienta / manuales / Componentes para robots



Tamano constructivo HWR80 / Cambiadores de herramienta / manuales / Componentes para robots

22

CAMBIADORES DE HERRAMIENTA
TAMANO CONSTRUCTIVO HWRS80

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

» Posicion de montaje variable

Muestra el peso de manipulacion maximo en funcion de la aceleracion y
del brazo elevador. No sustituye al disefio técnico.

[kg]
40 |
30
20
—e— 10 m/s?
—o— 5 m/s?
10
2,5 m/s?
0

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

» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO

6 [pieza]

O Junta térica
COR0060100

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

GVM5
Racor recto

» Fuerzas y momentos

Muestra fuerzas y momentos estéticos que pueden
actuar sobre el cambiador de herramienta enclavado.

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

Encontrara médulos de transmision de energia
y accesorios para cambiador de herramientas a
partir de la pagina 62

WVMS5S
I Racores angulares

www.zimmer-group.es P Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio



Brida de conexion segun EN ISO 9409-1
Alimentacion neumatica [Cantidad]
Caudal por portador

Pasos eléctricos

Autorretencion en posicion enclavada
Carrera de enclavamiento [mm]
Precision de repeticion en Z [mm]
Precision de repeticion en X, Y [mm]
Presion de servicio nominal [bar]
Temperatura de servicio [°C]
Momento de inercia [kgcm?]

Peso [kg]

» Datos técnicos
HWRS8O0F-B
TK 80
6
170
opcional
mecanica
1
0.01
0.02
6
5..+80
3.36
0.66

HWRS8O0L-B
TK 80

6

170
opcional
mecanica

0.01
0.02

6
5..+80
2.8
0.48

HWR80F-B

@ 100h8

P 8o

+0.02 @8H7

97.8

12.3

22.5

j—_. W
OED | 000

© @ 50n7 @ \—ﬁx M5 @

10+0.02

4x M3x5 @

ESRWE

26
+002 @3H7 4x PBHIXE5 @

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 P3HX35

26
4002 @P3H7

@ Sujecion (lado robot)

paso de aire
@ Paso de aire integrado
@ Sujecion mdédulo trans. eléctrica
@ Sujecion (lado herramienta)
Adaptador
HWR80

T
AN °
0.7 -Ring

- @ ext

Pasos de aire sin tubo (lado herramienta)

f

T
AN °
0.7 -Ring

] ¢ 6x1

Toma de aire directa sin tubos (lado robot)

8
M5

8
M5

—HWRB80F-B

45

—HWRS80L-B

Altura constructiva en posicion enclavada

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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CAMBIADORES DE HERRAMIENTA NEUMATICOS
VISTA GENERAL DE LAS SERIES

E CAMBIADORES DE HERRAMIENTA NEUMATICOS 24-47

eﬁ Serie WWR 26
ﬁ-ﬁ Serie WWR1000 42

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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CAMBIADORES DE HERRAMIENTA
SERIE WWR

> VENTAJAS DE PRODUCTO

» Sujecion segura en caso de caida de presion

La combinacion de un mecanismo de muelle y una
elevada relacion de transmision garantiza una maquina
segura.

» De construccion extremadamente plana

Este tipo de construccion reduce al minimo la carga de
momentos para los robots y permite emplear tamanos
menores y mas economicos

» Variedad infinita de transmisores de medios

iSea cual sea el medio que desea transferir, nosotros ya
lo habremos transferido al menos una vez antes y encon-
traremos la solucion adecuada para sus necesidades!

» EL PRODUCTO ADECUADO PARA SU APLICACION

» A nuestros productos les encantan los retos.
Condiciones extremas, en cualquier lugar del planeta: nuestros sistemas y
componentes acreditados en la practica le ofrecen infinitas posibilidades.
Encuentre el producto adecuado para sus necesidades en particular:
www.zimmer-group.es

www.zimmer-group.es P Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio



> SUS VENTAJAS EN DETALLE

Sujecion del médulo de transmisioén de energia

Accionamiento
- cilindro neumatico de doble efecto

Muelle integrado
- acumulador de energia en caso de caida de presion

@ Brida de sujecion a robot
- circulo primitivo segun EN ISO 9409-1

Deteccion de la posicion del émbolo
- através de detector magnético

@ Bulones de enclavamiento
- ajustado al casquillo de bloqueo

Casquillo de bloqueo
- elevada absorcion de momentos

Paso de aire integrado
- Transmision de aire o vacio
- posibilidad de conexion directa de aire

@ Parte suelta
- para el montaje en el lado de la herramienta

@ Parte fija

- para el montaje en el lado robot

» DATOS TECNICOS

Brida de conexion segun EN ISO 9409-1 Alimentacion neumatica Pasos eléctricos

Iﬂrr?sat:t?ctivo (e e

WWR40 TK 40 4 opcional
WWRS50 TK 50 4 opcional
WWR63 TK 63 6 opcional
WWR80 TK 80 6 opcional
WWR100 TK 100 6 opcional
WWR125 TK 125 10 opcional
WWR160 TK 160 10 opcional

» MAS INFORMACION DISPONIBLE ONLINE

Toda la informacion a un clic: www.zimmer-group.es. Encuentre mediante el n.® de pedido los datos, los dibu-
jos, los modelos en 3Dy las instrucciones de servicio del producto que desee en funcion de su tamano. Rapi-
do, claro y siempre actualizado.

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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CAMBIADORES DE HERRAMIENTA
TAMANO CONSTRUCTIVO WWR40

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

» Posicion de montaje variable » Fuerzas y momentos
Muestra fuerzas y momentos estaticos que
Muestra el peso de manipulacion maximo en funcién de la aceleracion y pueden actuar sobre el cambiador de herramienta.
[kg?el brazo elevador. No sustituye al disefio técnico.
35 I
Mr
30 I
My< %506 ’
20 ¢ 00000
= —o— 10 m/s? Fa I
10 —e— 5 m/s?
’ 9™ M [Nm) 70
0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200 [mm] My [Nm] 90
Fa [N] 3800
» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO
4 [pieza]
O Junta térica
COR0025100
» ACCESORIOS RECOMENDADOS
(o . & ~
EEP ABASTECIMIENTO DE ENERGIA SENAL
NJRO4-E2SK

é&é g;,c“gf recto "//

Detector inductivo cable 0,3 m - Conector M8

Racores angulares

WvMs é @ CONEXIONES/OTROS

Encontrara médulos de transmision de energia
y accesorios para cambiador de herramientas a
partir de la pagina 62

ZUB088929
Deteccién magn. posicién émbolo

ALSR1-40-B
Estacion de reposo

» ACCESORIOS RECOMENDADOS ESTACION DE REPOSO

= NJ5-E2 —

e Detector inductivo - Cable 5 m -

NJ5-E2SK
Detector inductivo cable 0,3 m - Conector M8

www.zimmer-group.es P Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio



Brida de conexion segun EN ISO 9409-1
Alimentacion neumatica [Cantidad]
Caudal por portador

Pasos eléctricos

Autorretencion en posicion enclavada
Carrera de enclavamiento [mm]
Precision de repeticion en Z [mm]
Precision de repeticion en X, Y [mm]
Fuerza de acople [N]

Fuerza de desacople [N]
Desplazamiento al acoplar max. en X,Y [mm]
Presién de servicio [bar]

Presion de servicio nominal [bar]
Temperatura de servicio [°C]

Volumen de cilindro por ciclo [cm?]
Momento de inercia [kgcm?]

Peso [kg]

» Datos técnicos
WWR40F-B
TK 40
4
150
opcional
mecanica
0.3
0.01
0.02
50
30
1.3
4..10
6
5..+80
2.8
0.3
0.125

WWR40L-B
TK 40

4

150
opcional
mecanica

0.01
0.02
1.3
4..10

5..+80

0.28
0.09

WWRA40F-B

50°

. 3
(@) um ® L o ©

L7

DIN 7984

25

W
|
PN

7
R

50°

a3

40
+0.02 @6HT

@50 h

(@) zms
() w5

-
®A

1
@N

Ol

@ A03HT3
(5) mmas

Gf
16 +0.02

]
L v
g
4
LT

[

s (D)

& &
N
& D)

-—X

(@) e

4x M6x8

WWR40L-B

50°

Wran)\

g“;

N/

a3

/

40
+0.02 06H7

@50 h8

4x Mdx4.5

18

.
‘@

(5) woaHa
(5) s

15 £0.02

L —+

@ Sujecion (lado robot)
@ Abastecimiento de energia
@ Paso de aire integrado
@ Sujecion mdédulo trans. eléctrica
@ Alojamiento para iniciador
@ Fijacion (por parte del cliente)
Rosca para machos de estacion de reposo
@ Cambiador de herramienta
Adaptador
Conexion de aire enclavada
Conexion de aire desenclavada
@ Conexiodn de aire enclavada (alternat./dir.)
Conexion de aire desenclavada (altern./dir.)

38 39

= s
Q 9
n ~
< N
s - S
~
= -Ring
07 @2.5x1

Pasos de aire sin tubo (lado herramienta)

39 38

=— /
Q 3
n ~
< N
e IS
™
= -Ring
v ?2.5x1

Toma de aire directa sin tubos (lado robot)

— WWRA40F-B

:@ —— WWR40L-B

37

]
(]

Altura constructiva en posicion enclavada

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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CAMBIADORES DE HERRAMIENTA
TAMANO CONSTRUCTIVO WWR50

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

» Posicion de montaje variable » Fuerzas y momentos
Muestra fuerzas y momentos estaticos que
Muestra el peso de manipulacion maximo en funcién de la aceleracion y pueden actuar sobre el cambiador de herramienta.
[kg?el brazo elevador. No sustituye al disefio técnico.
50 M
45 r
40 § L
s =P
gt
25 00009
20 —e— 10 m/s? Fa I
15 —e— 5 m/s?
10 2,5 m/s?
g Mr [Nm] 100
0 25 50 75 100 125 150 175 200 225 250 [mm] My [Nm] 105
Fa [N] 4000
» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO
4 [pieza]
O Junta térica
COR0025100
» ACCESORIOS RECOMENDADOS
(o P & ~
EEP ABASTECIMIENTO DE ENERGIA SENAL
NJRO4-E2SK

é&é g;,c“gf recto "//

Detector inductivo cable 0,3 m - Conector M8

Racores angulares

WvMs é @ CONEXIONES/OTROS

Encontrara médulos de transmision de energia
y accesorios para cambiador de herramientas a
partir de la pagina 62

ZUB088928
Deteccién magn. posicién émbolo

ALSR1-50-B
Estacion de reposo

» ACCESORIOS RECOMENDADOS ESTACION DE REPOSO

= NJ5-E2 —

e Detector inductivo - Cable 5 m -

NJ5-E2SK
Detector inductivo cable 0,3 m - Conector M8

www.zimmer-group.es P Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio



Brida de conexion segun EN ISO 9409-1
Alimentacion neumatica [Cantidad]
Caudal por portador

Pasos eléctricos

Autorretencion en posicion enclavada
Carrera de enclavamiento [mm]
Precision de repeticion en Z [mm]
Precision de repeticion en X, Y [mm]
Fuerza de acople [N]

Fuerza de desacople [N]
Desplazamiento al acoplar max. en X,Y [mm]
Presién de servicio [bar]

Presion de servicio nominal [bar]
Temperatura de servicio [°C]

Volumen de cilindro por ciclo [cm?]
Momento de inercia [kgcm?]

Peso [kg]

> Datos técnicos

WWR50F-B
TK 50

4

150
opcional
mecanica
0.3

0.01

0.02

50

30

1.5
4..10

6
5..+80
3

0.8

0.19

WWR50L-B
TK 50

4

150
opcional
mecanica

0.01
0.02
1.5
4..10

5..+80

0.7
0.15

WWRS50F-B

50"

_ ams (1)
(2) o ®

> DIN 7984

—

2
|
\ew
FR_ 1Y
95

—06H7x6
50°

Q31

D50
+0.02 @6H7

D63 h8

2
0 /
6 & | & 9"
@m

O} m

0

105

(@) 2
(4) ams

@35 hl

(5) 2xo3Hna
(5) a6

1P
o

N 4x M6 @

(1) mwes
O

4x M6x8

WWRS50L-B

50°

9?:

®

/ o3
@ O6HTX6 —

D50

+0.02 O6H7
@63 hg

-4x M4x6

14

@ 2x@3HTx4
(5)

0

—<
15 £0.02

4x M5 @

@ Sujecion (lado robot)
@ Abastecimiento de energia
@ Paso de aire integrado
@ Sujecion mdédulo trans. eléctrica
@ Alojamiento para iniciador
@ Fijacion (por parte del cliente)
Rosca para machos de estacion de reposo
@ Cambiador de herramienta
Adaptador
Conexion de aire enclavada
Conexion de aire desenclavada
@ Conexiodn de aire enclavada (alternat./dir.)
Conexion de aire desenclavada (altern./dir.)

38 39

= s
Q 9
n ~
< N
s - S
~
= -Ring
07 @2.5x1

Pasos de aire sin tubo (lado herramienta)

39 38

=— /
Q 3
n ~
< N
e IS
™
= -Ring
v ?2.5x1

Toma de aire directa sin tubos (lado robot)

— WWRS50F-B

37

0

@ —r— WWR50L-B

Altura constructiva en posicion enclavada
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CAMBIADORES DE HERRAMIENTA
TAMANO CONSTRUCTIVO WWR63

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

» Posicion de montaje variable » Fuerzas y momentos
Muestra fuerzas y momentos estaticos que
Muestra el peso de manipulacion maximo en funcién de la aceleracion y pueden actuar sobre el cambiador de herramienta.
[kg?el brazo elevador. No sustituye al disefio técnico.
80 ! Mr
70 | £
o =P
My< %506 ’
50 Cog 000
40
30 —e— 10 m/s? Fal
20 —o— 5 m/s?
0 9™ M [Nm) 200
0 25 50 75 100 125 150 175200 225 250 275 300 [mm] My [Nm] 300
Fa [N] 7600
» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO
6 [pieza]
O Junta térica
COR0030100
» ACCESORIOS RECOMENDADOS
(o P & ~
EEP ABASTECIMIENTO DE ENERGIA SENAL
NJRO4-E2SK

é&é g;,c“gf recto "//

Detector inductivo cable 0,3 m - Conector M8

Racores angulares

WvMs é @ CONEXIONES/OTROS

Encontrara médulos de transmision de energia
y accesorios para cambiador de herramientas a
partir de la pagina 62

ZUB088927
Deteccién magn. posicién émbolo

ALSR1-63-B
Estacion de reposo

» ACCESORIOS RECOMENDADOS ESTACION DE REPOSO

& NJ8-E2
T e Detector inductivo - Cable 5 m

NJ8-E2S
Detector inductivo - Conector M8

www.zimmer-group.es P Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio



Brida de conexion segun EN ISO 9409-1
Alimentacion neumatica [Cantidad]
Caudal por portador

Pasos eléctricos

Autorretencion en posicion enclavada
Carrera de enclavamiento [mm]
Precision de repeticion en Z [mm]
Precision de repeticion en X, Y [mm]
Fuerza de acople [N]

Fuerza de desacople [N]
Desplazamiento al acoplar max. en X,Y [mm]
Presién de servicio [bar]

Presion de servicio nominal [bar]
Temperatura de servicio [°C]

Volumen de cilindro por ciclo [cm?]
Momento de inercia [kgcm?]

Peso [kg]

> Datos técnicos

TK 63

6

170
opcional
mecanica
1

0.01
0.02
110

60

1.65
4..10
6
5..+80
9

2.3

0.37

WWR63L-B
TK 63

6

170
opcional
mecanica

0.01
0.02
1.65
4..10

5..+80

2.2
0.28

WWR63F-B

@@emer A
/ 2
1AL S|
Qmem* BNg o g /
oNe
oxma—"| "
63
To02 p6H7
74.4
7 (9199 B/ =
X— |8 1 2! 3 o Yg’g @)
e &) S xS

40
x

ASY

g £
5 3
D‘n
j
10:0.02

WWR63L-B

74.4

263
+0.02 @ 6H7

% 6H7x6 @
sk!m( M6x9 @

[>—6x M3 @

4x M5x7

©|

IkY

@ 4x M3x5
@ 4x P3H7X3.5

|

o)

10+0.02

®
s ()

26
0.02 3H7

@ Sujecion (lado robot)
@ Abastecimiento de energia
@ Paso de aire integrado
@ Sujecion mdédulo trans. eléctrica
@ Alojamiento para iniciador
@ Fijacion (por parte del cliente)
Rosca para machos de estacion de reposo
@ Cambiador de herramienta
Adaptador
Conexion de aire enclavada
Conexion de aire desenclavada
@ Conexiodn de aire enclavada (alternat./dir.)
Conexion de aire desenclavada (altern./dir.)

2
.

25
Wi
23

-Ring
— 07 @3x1

Pasos de aire sin tubo (lado herramienta)

2N
.

MSﬁI

O-Ring

el 07 @3x1

Toma de aire directa sin tubos (lado robot)

@

|

— WWRG63F-B

45

D

— WWRG63L-B

Altura constructiva en posicion enclavada
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CAMBIADORES DE HERRAMIENTA
TAMANO CONSTRUCTIVO WWRS0

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

» Posicion de montaje variable » Fuerzas y momentos
Muestra fuerzas y momentos estaticos que
Muestra el peso de manipulacion maximo en funcién de la aceleracion y pueden actuar sobre el cambiador de herramienta.

[kg?el brazo elevador. No sustituye al disefio técnico.
120
110 Mr
100 Lo

90

o My<

70 Cog 000

60

4518 —o— 10 m/s? Fa I

30 —o— 5 m/s?

20 2,5 m/s?

18 Mr [Nm] 300

0 50 100 150 200 250 300 850 400 [mm] My [Nm] 600
Fa [N] 9150
» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO
6 [pieza]
O Junta térica
COR0030100
» ACCESORIOS RECOMENDADOS
. ) 4 I -
EEP ABASTECIMIENTO DE ENERGIA SENAL
— v [
NJRO4-E2SK

é&g g;,c“gf recto "//

Detector inductivo cable 0,3 m - Conector M8

Racores angulares

WvMs é @ CONEXIONES/OTROS

Encontrara médulos de transmision de energia
y accesorios para cambiador de herramientas a
partir de la pagina 62

ZUB088925
Deteccién magn. posicién émbolo

ALSR1-80-B
Estacion de reposo

» ACCESORIOS RECOMENDADOS ESTACION DE REPOSO

& NJ8-E2
T e Detector inductivo - Cable 5 m

NJ8-E2S
Detector inductivo - Conector M8

www.zimmer-group.es P Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio



Brida de conexion segun EN ISO 9409-1
Alimentacion neumatica [Cantidad]
Caudal por portador

Pasos eléctricos

Autorretencion en posicion enclavada
Carrera de enclavamiento [mm]
Precision de repeticion en Z [mm]
Precision de repeticion en X, Y [mm]
Fuerza de acople [N]

Fuerza de desacople [N]

Desplazamiento al acoplar max. en X,Y [mm]

Presién de servicio [bar]

Presion de servicio nominal [bar]
Temperatura de servicio [°C]
Volumen de cilindro por ciclo [cm?]
Momento de inercia [kgcm?]

Peso [kg]

> Datos técnicos

TK 80

6

170
opcional
mecanica
1

0.01
0.02
100

60

1.65
4..10
6
5..+80
16

5.6

0.58

WWRS80L-B
TK 80

6

170
opcional
mecanica

0.01
0.02
1.65
4..10

5..+80

5.5
0.45

WWRB80F-B

WWR80L-B

6x M3 @
A 6x M8 @
¥ DIN 912*
@ | —p8H7x8 @
(s}
< r
@¢ 8H7x8J
@ exMax10—"|
@ 6x M3—|
80
+0.02 P 8H7
956 96.6
R 79
e 4x M5X7
s
@ 812 | aa Y Q @ 3 L, @
666 @8 | | 2
< 11
o g son7 \m M5 @ 50H7 B M8 @
2x M5 @
X
@ 4x M3x5 o @ 4x M3x5 v o
S =1
@4x P 3H7x3.5 ® g @4)( B 3H7x3.5 K
I s / o { i 9 ( s
o b =2 P
I / | { 1 | 1)
T T T '
” 26
N +0.02 B 3H7

@ Sujecion (lado robot)
@ Abastecimiento de energia
@ Paso de aire integrado
@ Sujecion mdédulo trans. eléctrica
@ Alojamiento para iniciador
@ Fijacion (por parte del cliente)
Rosca para machos de estacion de reposo
@ Cambiador de herramienta
Adaptador
Conexion de aire enclavada
Conexion de aire desenclavada
@ Conexiodn de aire enclavada (alternat./dir.)
Conexion de aire desenclavada (altern./dir.)

2
.

25
Wi
23

-Ring
— 07 @3x1

Pasos de aire sin tubo (lado herramienta)

2N
.

MSﬁI

O-Ring

el 07 @3x1

Toma de aire directa sin tubos (lado robot)

| — —

® 68

—— WWR80F-B

45
[

®
—— WWR80L-B

Altura constructiva en posicion enclavada
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CAMBIADORES DE HERRAMIENTA
TAMANO CONSTRUCTIVO WWR100

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

» Posicion de montaje variable » Fuerzas y momentos
Muestra fuerzas y momentos estaticos que
Muestra el peso de manipulacion maximo en funcién de la aceleracion y pueden actuar sobre el cambiador de herramienta.
[kg?el brazo elevador. No sustituye al disefio técnico.
180 | Mr
4 /Y
150
(55
Q0 000
90
—o— 10 m/s? Fa I
60
—e— 5 m/s?
30 —o— 2,5 m/s?
o Mr [Nm] 600
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 [mm] My [Nm] 850
Fa [N] 16000
» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO
6 [pieza]
o Junta térica
COR0070150
» ACCESORIOS RECOMENDADOS
. ) 4 I -
LIEP ABASTECIMIENTO DE ENERGIA 1 | SENAL
T = 7 1
NJRO4-E2SK

&) % GV1-8X8 /
=iy Racor recto /

Detector inductivo cable 0,3 m - Conector M8

X e @ CONEXIONES/OTROS

Encontrara médulos de transmision de energia
y accesorios para cambiador de herramientas a
partir de la pagina 62

Deteccién magn. posicién émbolo

ZUB088924 0

ALSR13100
Estacion de reposo

» ACCESORIOS RECOMENDADOS ESTACION DE REPOSO

a@— NJ8-E2
. ] Detector inductivo - Cable 5 m

NJ8-E2S
Detector inductivo - Conector M8
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> Datos técnicos
Referencia WWR100F-B WWR100L-B

Brida de conexion segun EN ISO 9409-1 TK 100 TK 100
Alimentacion neumatica [Cantidad] 6 6
Caudal por portador 330 330
Pasos eléctricos opcional opcional
Pasos hidraulica opcional opcional
Autorretencion en posicidn enclavada mecanica mecanica
Carrera de enclavamiento [mm] 1.2

Precision de repeticion en Z [mm] 0.01 0.01
Precision de repeticion en X, Y [mm] 0.02 0.02
Fuerza de acople [N] 120

Fuerza de desacople [N] 75

Desplazamiento al acoplar max. en X,Y [mm] | 1.85 1.85
Presion de servicio [bar] 4..10 4..10
Presién de servicio nominal [bar] 6 6
Temperatura de servicio [°C] 5..+80 5..+80
Volumen de cilindro por ciclo [cm?3] 25

Momento de inercia [kgcm?] 14 14

Peso [kg] 0.96 0.725

@ Sujecion (lado robot)

@ Abastecimiento de energia

@ Paso de aire integrado

@ Sujecion mdédulo trans. eléctrica

WR100F-8 oL @ Alojamiento para iniciador
15 5 @ Fijacion (por parte del cliente)
@100 Rosca para machos de estacion de reposo
tO-UZSZ? @ Cambiador de herramienta
o Adaptador

Conexion de aire enclavada

s @ é\ Conexion de aire desenclavada

X .z N .
= = @ Conexion de aire enclavada (alternat./dir.)

M8 @ /@T@\\\ N Conexion de aire desenclavada (altern./dir.)

DIN9T2* D) /
| —osrne (1) ﬁé

si
g [l % 5
g\ 0 @ O8HTXB )Rt‘_: —-—
?@\\Z@(H G/ . @ 6xMBi15 o & 0
OL S 2
o1 O-Ring
2% 1.2 27x1.5
100 Pasos de aire sin tubo (lado herramienta)
<002 08HT

155

5 6 @? @}D 78 4xM8x10
1 Wi

6585 kaaQ 13@@~ i@kY

I ‘ ‘ 0O-Ring
O o aew (2 © @ @63 H \—e 12 @7x1.5
L—j Nl 618 ____ -
o (1) * ® Toma de aire directa sin tubos (lado robot)
(5 s X (5) semsies
4x O6H7x6 AxO6HTX6

-

Hi
1N
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B
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245

45

® e o o

| @ \ o ) @ 2

JlES = ) =

! J
N N B N 38 w  E——
= = g 002 @6H7 =
< +002 06H7 g @@ @@ —— WWR100F-B
g g 2

@ @77 WWR100L-B

Altura constructiva en posicion enclavada
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CAMBIADORES DE HERRAMIENTA
TAMANO CONSTRUCTIVO WWR125

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO

10 [pieza]

o Junta térica
COR0070150

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

e

S ABASTECIMIENTO DE ENERGIA @ SENAL

&) % GV1-8X8 /
=iy Racor recto /

» Posicion de montaje variable » Fuerzas y momentos
Muestra fuerzas y momentos estaticos que
Muestra el peso de manipulacion maximo en funcién de la aceleracion y pueden actuar sobre el cambiador de herramienta.
del brazo elevador. No sustituye al disefio técnico.
[ka]
400 |
350 (Mr\
gt
200 %Q00°
150 —— 102 Fal
100 —o— 5m/s?
—o— 2,5 m/s?
58 Mr [Nm] 1500
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 [mm] My [Nm] 1700
Fa [N] 26000

NJRO4-E2SK
Detector inductivo cable 0,3 m - Conector M8

X e @ CONEXIONES/OTROS

Encontrara médulos de transmision de energia
y accesorios para cambiador de herramientas a
partir de la pagina 62

Deteccién magn. posicién émbolo

ZUB088923 0

ALSR13125
Estacion de reposo

» ACCESORIOS RECOMENDADOS ESTACION DE REPOSO

a@— NJ8-E2
. ] Detector inductivo - Cable 5 m

NJ8-E2S
Detector inductivo - Conector M8
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Brida de conexion segun EN ISO 9409-1
Alimentacion neumatica [Cantidad]
Caudal por portador

Pasos eléctricos

Pasos hidraulica

Autorretencion en posicidn enclavada
Carrera de enclavamiento [mm]
Precision de repeticion en Z [mm]
Precision de repeticion en X, Y [mm]
Fuerza de acople [N]

Fuerza de desacople [N]
Desplazamiento al acoplar max. en X,Y [mm]
Presion de servicio [bar]

Presién de servicio nominal [bar]
Temperatura de servicio [°C]

Volumen de cilindro por ciclo [cm?3]
Momento de inercia [kgcm?]

Peso [kg]

» Datos técnicos
WWR125F-B
TK 125
10
500
opcional
opcional
mecanica
1.3
0.01
0.02
150
80
2.85
4 .10
6
5..+80
80
48
2.1

WWR125L-B
TK 125

10

500

opcional
opcional
mecanica

0.01
0.02
2.85
4..10

5..+80

42
1.45

WWR125F-B

160h8

125
+0.02 610H7
143.4

@
A 68 50
566 65s,,

325238

X—= -

80h7

@ 8x M5x6.5 X
@ 4x P 6H7x6

6.25

60
'10.02 B6H7

16.2240.02

2x M6 @

6x M10 @
i DIN 912*
3C/—Q§10H7x106>
®¢10H7X1OJ
@exr\moms

WWR125L-B

143.4

125
+0.02 g10H7

160h8

125 /4x M8x12

2 1 )
D\ N
NS N

-—Y

@ Sujecion (lado robot)

@ Abastecimiento de energia

@ Paso de aire integrado

@ Sujecion mdédulo trans. eléctrica
@ Alojamiento para iniciador

@ Fijacion (por parte del cliente)

Rosca para machos de estacion de reposo

@ Cambiador de herramienta
Adaptador

Conexion de aire enclavada
Conexion de aire desenclavada
@ Conexion de aire enclavada (altern

at./dir.)

Conexion de aire desenclavada (altern./dir.)

|
]

n
Q

210

i
Yo

O-Ring
1.2 @7x15

Pasos de aire sin tubo (lado herramienta)

-

Hi
1N

@5

210

T

0O-Ring
1.2 @7x1.5

\QXGW@ “
10x 61/8“@

@Bx M5x6.5

@ 4x P 6H7X6

\10x G1/8" @

20

16.22+002

60
0.02 @ 6H7

6.22

Toma de aire directa sin tubos (lado robot)

j@ @ —— WWR125F-B
@ |

S

65

@2~WWR125L.B

Altura constructiva en posicion enclavada
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CAMBIADORES DE HERRAMIENTA
TAMANO CONSTRUCTIVO WWR160

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

» Posicion de montaje variable » Fuerzas y momentos
Muestra fuerzas y momentos estaticos que
Muestra el peso de manipulacion maximo en funcién de la aceleracion y pueden actuar sobre el cambiador de herramienta.
[kg?el brazo elevador. No sustituye al disefio técnico.
500 |
450 Mr
400 L
(55
250 20009
200 0y Fal
150
—e— 5 m/s?
100
—o— 2,5 m/s?
58 Mr [Nm] 2000
0 75 150 225 300 375 450 525 600 675 750 [mm] My [Nm] 2200
Fa [N] 30000
» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO
10 [pieza]
o Junta térica
COR0070150
» ACCESORIOS RECOMENDADOS

. ) 4 I -

LIEP ABASTECIMIENTO DE ENERGIA 1 | SENAL

T = 7 1

NJRO4-E2SK

&) % GV1-4X8 /
=iy Racor recto /

Detector inductivo cable 0,3 m - Conector M8

X e @ CONEXIONES/OTROS

Encontrara médulos de transmision de energia
y accesorios para cambiador de herramientas a
partir de la pagina 62

Deteccién magn. posicién émbolo

ZUB088922 0

ALSR13160
Estacion de reposo

» ACCESORIOS RECOMENDADOS ESTACION DE REPOSO

a@— NJ8-E2
. ] Detector inductivo - Cable 5 m

NJ8-E2S
Detector inductivo - Conector M8
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Brida de conexion segun EN ISO 9409-1
Alimentacion neumatica [Cantidad]
Caudal por portador

Pasos eléctricos

Pasos hidraulica

Autorretencion en posicidn enclavada
Carrera de enclavamiento [mm]
Precision de repeticion en Z [mm]
Precision de repeticion en X, Y [mm]
Fuerza de acople [N]

Fuerza de desacople [N]
Desplazamiento al acoplar max. en X,Y [mm]
Presion de servicio [bar]

Presién de servicio nominal [bar]
Temperatura de servicio [°C]

Volumen de cilindro por ciclo [cm?3]
Momento de inercia [kgcm?]

Peso [kg]

> Datos técnicos

WWR160F-B
TK 160
10

500
opcional
opcional
mecanica
1.3

0.01

0.02

150

80

2.85
4..10

6
5..+80
97

134

3.7

WWR160L-B
TK 160

10

500

opcional
opcional
mecanica

0.01

0.02

2.85

4..10

5..+80

132
2.6

WWR160F-B

DIN912*

| —@10H7x10

@200 h8

D13

D160
+0.02@10H7

181

245

325

‘A© \@@B ‘kX
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® g
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£0.02

1625

@ O10H7x10 J
@ 6xM10x15

(&) 106
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181

D160

®

+0.02 @10H7
D135

162

4xM8x12
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o
S
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\10x Qs @

(5) sasans
(5) axosHne
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1

10x G1/4"
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16.25

6.25

60
+0.02 G6H7

-—Y

®

@ Sujecion (lado robot)
@ Abastecimiento de energia
@ Paso de aire integrado
@ Sujecion mdédulo trans. eléctrica
@ Alojamiento para iniciador
@ Fijacion (por parte del cliente)
Rosca para machos de estacion de reposo
@ Cambiador de herramienta
Adaptador
Conexion de aire enclavada
Conexion de aire desenclavada
@ Conexiodn de aire enclavada (alternat./dir.)
Conexion de aire desenclavada (altern./dir.)

.

%)
N IS

210

w A
|
i

O-Ring
1.2 @7x1.5

Pasos de aire sin tubo (lado herramienta)

‘i
]

0}
Q

210

I
%

O-Ring
1.2 @7x15

Toma de aire directa sin tubos (lado robot)

® 4 WWR160F-B
@ ® @——meem.e
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Altura constructiva en posicion enclavada
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CAMBIADORES DE HERRAMIENTA
SERIE WWR1000

> VENTAJAS DE PRODUCTO

» Sujecion segura en caso de caida de presion

Un sistema redundante, creado por la combinacion de
acumulador de fuerza por muelle y una autorretencion
mecanica, garantiza la seguridad de la maquina

» Pesos de manipulacion de hasta una tonelada

Incluso con los robots de mayor tamano, puede realizar
los cambios de manera totalmente automatizada y segu-
ra para el proceso con este cambiador

» Variedad infinita de transmisores de medios

iSea cual sea el medio que desea transferir, nosotros ya
lo habremos transferido al menos una vez antes y encon-
traremos la solucion adecuada para sus necesidades!

» EL PRODUCTO ADECUADO PARA SU APLICACION

» A nuestros productos les encantan los retos.
Condiciones extremas, en cualquier lugar del planeta: nuestros sistemas y
componentes acreditados en la practica le ofrecen infinitas posibilidades.
Encuentre el producto adecuado para sus necesidades en particular:
www.zimmer-group.es
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> SUS VENTAJAS EN DETALLE

Parte fija

- para el montaje en el lado robot

Centradores
- antigiro y posicionamiento para la parte suelta

Parte suelta

- para el montaje en el lado de la herramienta

@ Bulones de enclavamiento
- ajustado al casquillo de bloqueo

Accionamiento
- cilindro neumatico de doble efecto

@ Muelle integrado
- acumulador de energia en caso de caida de presion

Deteccion de la posicion del émbolo
- através de detectores inductivos

Casquillo de bloqueo

@ Brida de sujecion a robot
- circulo primitivo segun EN ISO 9409-1

@ Sujecion del médulo de transmision de energia

» DATOS TECNICOS

Brida de conexion segun EN ISO 9409-1 Pasos eléctricos Pasos fluida

Tamano
constructivo

WWR1160 TK 160 opcional opcional
WWR1200 TK 200 opcional opcional

» MAS INFORMACION DISPONIBLE ONLINE

Toda la informacion a un clic: www.zimmer-group.es. Encuentre mediante el n.® de pedido los datos, los dibu-
jos, los modelos en 3Dy las instrucciones de servicio del producto que desee en funcion de su tamano. Rapi-
do, claro y siempre actualizado.

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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CAMBIADORES DE HERRAMIENTA
TAMANO CONSTRUCTIVO WWR1160

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

» Posicion de montaje variable » Fuerzas y momentos
Muestra fuerzas y momentos estéticos que pueden
Muestra el peso de manipulacion maximo en funcién de la aceleracion y actuar sobre el cambiador de herramienta enclavado.
del brazo elevador. No sustituye al disefio técnico.
[ka]
|
800 Mr
700 | N
600 2
(e
500 ¢ R,
L=
400
300 T Fal
200 —o— 5m/s?
—o— 2,5 m/s?
‘08 Mr [Nm] 6000
0 100 200 300 400 500 600 700 800 900 1000 [mm] My [Nm] 6000
Fa [N] 35000

» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO

q 2 [pieza]
— Soporte presor para detector induc.
S ZUB0014

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

(=

gl ABASTECIMIENTO DE ENERGIA % @ CONEXIONES/OTROS

& @ GV1-8X8
= B Racor recto

Encontrara médulos de transmision de energia
y accesorios para cambiador de herramientas a
partir de la pagina 62

Puntas de programacion

e e e—
KAG500
SENAL // Cable conector recto, cable 5 m - Hembra M8
NJ8-E2S-17
Detector inductivo - Conector M8 f 1 ZUB0022 °
=

ALSR1-1200
Estacion de reposo
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> Datos técnicos

WWR1160F WWR1160L
Brida de conexion segun EN ISO 9409-1 TK 160 TK 160
Pasos eléctricos opcional opcional
Pasos fluida opcional opcional
Autorretencion en posicion enclavada mecanica mecanica
Carrera de enclavamiento [mm] 1
Precision de repeticion +/- [mm] 0.02 0.02
Desplazamiento al acoplar max. en X,Y [mm] | 3.0 3.0
Presion de servicio [bar] 6..8 6..8
Presion de servicio nominal [bar] 6 6
Temperatura de servicio [°C] 5..+80 5..+80
Volumen de cilindro por ciclo [cm?] 48
Peso [kg] 9 6
@ Sujecion (lado robot)
@ Abastecimiento de energia
@ Sujecion modulo trans. eléctrica
@ Alojamiento para detector inductivo
Precentraje / antigiro
@ Sujecion lado herramienta
@ Deteccién presencia parte suelta/herram.
WWR 1160 F WWR1160L Tornillo tapdn desenclavam. de emergencia
(colocacion posicion inicial del émbolo)
o 275 o115 @D Tornillo tapén desenclavam. de emergencia
DIN912* /‘6XM10X”-5 @ (colocacion posicion inicial de los bulones)
50 | 995 Taladro sujecion abrazadera de manguera
° o o o
Ok s < / o @ @ Conexion de aire enclavada
= e Conexion de aire desenclavada
S 1 85 1y !
& SISy \s\

565

@ 12x Mdx7
(5) 12ah6x10

=N

115

@ 124008
(5) 2mea0

| e— —
== [ 1] L —=5—WWR 1160 F
B ]
9 L
0 [0)
= i T Ho—=3 wwrTi60L

Altura constructiva en posicion enclavada
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CAMBIADORES DE HERRAMIENTA
TAMANO CONSTRUCTIVO WWR1200

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

» Posicion de montaje variable » Fuerzas y momentos
Muestra fuerzas y momentos estéticos que pueden
Muestra el peso de manipulacion maximo en funcién de la aceleracion y actuar sobre el cambiador de herramienta enclavado.
del brazo elevador. No sustituye al disefio técnico.
[ka]
I
1600 Mr
1400 | N
1200 @
My < s
1000 ¢ 4
L=
800
600 T Fal
400 —e— 5 m/s?
—o— 2,5 m/s?
208 Mr [Nm] 12000
0 150 300 450 600 750 900 10501200 13501500 [mm] My [Nm] 12000
Fa [N] 75000

» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO

q 2 [pieza]
— Soporte presor para detector induc.
S ZUB0014

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

(=

gl ABASTECIMIENTO DE ENERGIA % @ CONEXIONES/OTROS

& @ GV1-8X8
= B Racor recto

Encontrara médulos de transmision de energia
y accesorios para cambiador de herramientas a
partir de la pagina 62

Puntas de programacion

e e e—
KAG500
SENAL // Cable conector recto, cable 5 m - Hembra M8
NJ8-E2S-17
Detector inductivo - Conector M8 f 1 ZUB0022 °
=

ALSR1-1200
Estacion de reposo

46 www.zimmer-group.es P Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio



Brida de conexion segun EN ISO 9409-1
Pasos eléctricos

Pasos fluida

Autorretencion en posicion enclavada
Carrera de enclavamiento [mm]
Precision de repeticion +/- [mm]
Desplazamiento al acoplar max. en X,Y [mm]
Presion de servicio [bar]

Presion de servicio nominal [bar]
Temperatura de servicio [°C]

Volumen de cilindro por ciclo [cm?]
Peso [kg]

> Datos técnicos
WWR1200F
TK 200
opcional
opcional
mecanica
1
0.02
3.0
6..8
6
5..+80
83
15

WWR1200L
TK 200
opcional
opcional
mecanica

0.02
3.0
6..8

6
5..+80

8.5

WWR 1200 F
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D125 H1 @

@ Sujecion (lado robot)

@ Abastecimiento de energia

@ Sujecion modulo trans. eléctrica

@ Alojamiento para detector inductivo

Precentraje / antigiro

@ Sujecion lado herramienta

@ Deteccién presencia parte suelta/herram.

Tornillo tapdn desenclavam. de emergencia
(colocacion posicion inicial del émbolo)
Tornillo tapén desenclavam. de emergencia
(colocacion posicion inicial de los bulones)
Taladro sujecion abrazadera de manguera

@ Conexion de aire enclavada

Conexion de aire desenclavada

[ [——1 T~ WWR 1200F
. ®
- 0o 9 - ol

=] [F——tI TP WwR 12001

Altura constructiva en posicion enclavada

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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CAMBIADORES DE HERRAMIENTA AUTOMATICOS
VISTA GENERAL DE LAS SERIES

H CAMBIADORES DE HERRAMIENTA AUTOMATICOS 48-59

’. Serie FWR 50

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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CAMBIADORES DE HERRAMIENTA
SERIE FWR

> VENTAJAS DE PRODUCTO

» Cambio de herramienta automatizado sin acciona-

miento externo

En combinacion con la estacion de reposo, el cambia-
dor se acciona mecanicamente al introducirlo de modo
que no se necesita un suministro de corriente adicional
para el proceso de cambio.

Cambio de herramienta manual

Los tamanos FWR40 y FWR50 pueden abrirse con una
sola mano. En caso de no querer, puede bloguear el
accionamiento manualmente.

Transmision de medios opcional

Adapte el cambiador de herramienta a su aplicacion.
Con los médulos de transmision de energia de las series
WER1000 y WER2000 puede transferir distintos medios
con conexiones estandar.

» EL PRODUCTO ADECUADO PARA SU APLICACION

» A nuestros productos les encantan los retos.
Condiciones extremas, en cualquier lugar del planeta: nuestros sistemas y
componentes acreditados en la practica le ofrecen infinitas posibilidades.
Encuentre el producto adecuado para sus necesidades en particular:
www.zimmer-group.es

www.zimmer-group.es P Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio



> SUS VENTAJAS EN DETALLE

Parte fija

- para el montaje en el lado robot

Brida de unién
- circulo primitivo segun EN ISO 9409-1

Deteccion disponible de la parte suelta
- através de detectores inductivos

@ Sujecion del médulo de transmision de energia
- conexion directa, sin placas adaptadoras

Parte suelta

- para el montaje en el lado de la herramienta

@ Enclavamiento
- accionamiento manual
- accionamiento automatico mediante estacion de reposo

-

Bloqueo para accionamiento manual (opcional)
- seguridad contra un aflojamiento no deseado

Paso de aire integrado
- Transmision de aire o vacio
- posibilidad de conexién directa de aire

» DATOS TECNICOS

Brida de conexion segiin EN  Peso de manipulacion max. Peso de la herramienta max. Alimentacion neumatica
1SO 9409-1
Iﬂ?ﬁ?ﬁcﬁm [kal [kg] [Cantidad]
TK 40 13 5 4
TK 50 16 7 4
TK 63 20 10 4
TK 80 29 12 4

» MAS INFORMACION DISPONIBLE ONLINE

Toda la informacioén a un clic: www.zimmer-group.es. Encuentre mediante el n.® de pedido los datos, los dibu-
jos, los modelos en 3Dy las instrucciones de servicio del producto que desee en funcion de su tamano. Rapi-
do, claro y siempre actualizado.

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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CAMBIADORES DE HERRAMIENTA
TAMANO CONSTRUCTIVO FWR40

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

» Posicion de montaje variable » Fuerzas y momentos
Muestra fuerzas y momentos estaticos que
Muestra el peso de manipulacion maximo en funcién de la aceleracion y pueden actuar sobre el cambiador de herramienta.
[kg[]jel brazo elevador. No sustituye al disefio técnico.
" Fa
. e
10
g
6
—o— 10 m/s?
4 —e— 5 m/s?
’ 9™ M [Nm) 40
0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200 [mm] My [Nm] 40
Fa [N] 1000
» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO
2 [pieza] 4 [pieza]
Tornillo de fijacion O Junta térica
C737903062 COR0050100
» ACCESORIOS RECOMENDADOS
s -
%EEP ABASTECIMIENTO DE ENERGIA CONEXIONES/OTROS

- % GVM5
= Racor recto

Encontrara médulos de transmision de energia
y accesorios para cambiador de herramientas a
partir de la pagina 62

v F

AFWR1-40-A
Estacion de reposo

/ NJR04-E2SK
; Detector inductivo cable 0,3 m - Conector M8

» ACCESORIOS RECOMENDADOS ESTACION DE REPOSO

—En | NJ5-E2SK-01

. Detector inductivo cable 0,3 m - Conector M8

www.zimmer-group.es P Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio



Brida de conexion segun EN ISO 9409-1
Peso de manipulacion max. [kg]

Peso de la herramienta max. [kg]
Alimentacion neumatica [Cantidad]

Caudal por portador M5

Pasos eléctricos

Carrera de enclavamiento [mm]

Precision de repeticion en Z [mm]

Precision de repeticion en X, Y [mm]

Fuerza de acople [N]

Fuerza de desacople [N]

Desplazamiento al acoplar max. en X,Y [mm]
Desplazamiento al acoplar max. en X,Y [°]
Fuerza de apriete [N]*

Par de apriete [Nm]*

Presion de servicio para transmision de energia [bar]
Temperatura de servicio [°C]

Momento de inercia [kgcm?]

Proteccion segun IEC 60529

Peso [kg]

*iObserve la fuerza de acople de los modulos de transmision de energial

**sdlo en estado acoplado

> Datos técnicos

FWR40F-00-A
TK 40
13

5

4

170
opcional
0.6
0.02
0.03

0

0

1.8

1.3

50

3
-06..6
5..+80
0.95
IP44**
0.15

FWR40L-00-A
TK 40

13

5

4

170

opcional

1.8
1.3

06..6
5..+80
1.19
P44~
0.22

FWR40F-00-A

2x M3x6
2 ISO 7379

//fj‘\\
Lo=e
"@3 S 1

4XM5@

-—X

19

b LT
SoReT

3

365
% —1=
,@+
B
s
@ 4x M6 40
DIN 912

2x M3x6
ISO 7379

FWR40L-00-A

40
$0.02 @ 6H7

©
<

34

O
o

S

S

o e g/ .

60

= s(®)

19 5,12

2x M2 @
DIN912

4x M6x10 @
@D 6H7X6 @

4x M4 @
DIN 912

@ Sujecion (lado robot)
Paso de aire integrado

@ Sujecion maodulo trans. eléctrica

@ Alojamiento para iniciador

@ Fijacion (por parte del cliente)
Cambiador de herramienta

Adaptador

@ Modo manual/automatico

H

fo—

-Ring

@ 5x1

Pasos de aire sin tubo (lado herramienta)

—t

38

T I

FWRA40F-00-A

e |

FWR40L-00-A

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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CAMBIADORES DE HERRAMIENTA
TAMANO CONSTRUCTIVO FWR50

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

» Posicion de montaje variable » Fuerzas y momentos
Muestra fuerzas y momentos estaticos que
Muestra el peso de manipulacion maximo en funcién de la aceleracion y pueden actuar sobre el cambiador de herramienta.
del brazo elevador. No sustituye al disefio técnico.
[ka]
16 | Fa
14 Mr (_‘ ﬁ My
12
10 4
8
6 —e— 10 m/s?
4 —e— 5m/s?
2 2,5 m/s?
o Mr [Nm] 60
0 25 50 75 100 125 150 175 200 225 250 [mm] My [Nm] 60
Fa [N] 1200
2 [pieza] 2 [pieza]
Tornillo de fijacion O Junta térica
C737903062 COR0060100

2 [pieza]

O Junta torica
COR0100100

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

- é GVM5
ﬂ‘ Racor recto

é @ CONEXIONES/OTROS

Encontrara médulos de transmision de energia
y accesorios para cambiador de herramientas a
partir de la pagina 62

WV1-8X8
Racores angulares

AFWR1-50-A
Estacion de reposo

/ NJR04-E2SK
4 Detector inductivo cable 0,3 m - Conector M8

» ACCESORIOS RECOMENDADOS ESTACION DE REPOSO

—En | NJ5-E2SK-01

e — Detector inductivo cable 0,3 m - Conector M8
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Brida de conexion segun EN ISO 9409-1
Peso de manipulacion max. [kg]

Peso de la herramienta max. [kg]
Alimentacion neumatica [Cantidad]
Caudal por portador M5

Caudal por portador G1/8"

Pasos eléctricos

Carrera de enclavamiento [mm]

Precision de repeticion en Z [mm]
Precision de repeticion en X, Y [mm]
Fuerza de acople [N]

Fuerza de desacople [N]

Desplazamiento al acoplar max. en X,Y [mm]
Desplazamiento al acoplar max. en X,Y [°]
Fuerza de apriete [N]*

Par de apriete [Nm]*

Presion de servicio para transmision de energia [bar]
Temperatura de servicio [°C]

Momento de inercia [kgcm?]

Proteccion segun IEC 60529

Peso [kg]

> Datos técnicos

FWR50F-00-A

TK 50
16

7

4

170
650
opcional
0.6
0.02
0.03

0

0

2.0

1.5

70

4
-06..6
5..+80
2.41
IP44**
0.26

*iObserve la fuerza de acople de los médulos de transmision de energial

**solo en estado acoplado

FWR50L-00-A
TK 50

16

7

4

170

650

opcional

2.0
1.5

06..6
5..+80
2.67
P44~
0.33

FWRS50F-00-A

2x M3x6
DIN 7379

75

PARE
I — X

T @ ¢ 31.5h )
435
¥
Bo §
@4XM6J
DIN 912

FWR50L-00-A

4x M6x10 @
@D BH7X5 @

2x M2 @
DIN 912

3.2

88.6

4x M5 @
DIN 912

@ Sujecion (lado robot)

@ Paso de aire integrado

@ Sujecion maodulo trans. eléctrica

@ Alojamiento para iniciador

@ Fijacion (por parte del cliente)
Cambiador de herramienta

Adaptador

@ Modo manual/automatico

@ o ()

0
o
- ﬁF*%
N L
[ee] .
5 PPN

Pasos de aire sin tubo (lado herramienta)

————— =

T
4 N °
o =

0.7 -Ring

B @ ext

Pasos de aire sin tubo (lado herramienta)

“e

FWR50F-00-A

——FWRS50L-00-A

TTPIE_ 18
!

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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CAMBIADORES DE HERRAMIENTA
TAMANO CONSTRUCTIVO FWR63

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

» Posicion de montaje variable

Muestra el peso de manipulacion maximo en funcion de la aceleracion y

» Fuerzas y momentos

Muestra fuerzas y momentos estaticos que

del brazo elevador. No sustituye al disefio técnico.

pueden actuar sobre el cambiador de herramienta.

[kg]
20 § Fa
18 Mr
CaD "
14
12
10
8 —— 10 m/s?
6 —e— 5 m/s?
4
2,5 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
» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO
2 [pieza] 4 [pieza]
Tornillo de fijacion a Tornillo de fijacion
C737903102 & ’ C0912025186
2 [pieza] 2 [pieza]
O Junta torica O Junta térica
COR0050100 COR0100100

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

- é GVM5
= Racor recto

% @ CONEXIONES/OTROS

Encontrara médulos de transmision de energia
y accesorios para cambiador de herramientas a
partir de la pagina 62

WV1-8X8
- Racores angulares

AFWR1-63-A
Estacion de reposo

/ NJRO4-E2SK
; Detector inductivo cable 0,3 m - Conector M8

» ACCESORIOS RECOMENDADOS ESTACION DE REPOSO

—En | NJ5-E2SK-01

e — Detector inductivo cable 0,3 m - Conector M8
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Brida de conexion segun EN ISO 9409-1
Peso de manipulacion max. [kg]

Peso de la herramienta max. [kg]
Alimentacion neumatica [Cantidad]
Caudal por portador M5

Caudal por portador G1/8"

Pasos eléctricos

Carrera de enclavamiento [mm]

Precision de repeticion en Z [mm]
Precision de repeticion en X, Y [mm]
Fuerza de acople [N]

Fuerza de desacople [N]

Desplazamiento al acoplar max. en X,Y [mm]
Desplazamiento al acoplar max. en X,Y [°]
Fuerza de apriete [N]*

Par de apriete [Nm]*

Presion de servicio para transmision de energia [bar]
Temperatura de servicio [°C]

Momento de inercia [kgcm?]

Proteccion segun IEC 60529

Peso [kg]

*iObserve la fuerza de acople de los médulos de transmision de energial

**solo en estado acoplado

> Datos técnicos
FWR63F-00-A
TK 63
20
10
4
170
650
opcional
1
0.02
0.03
0
0
2.2
1.5
100
8]
-06..6
5..+80
5.98
1P44**
0.43

FWR63L-00-A
TK 63

20

10

4

170

650

opcional

2.2
1.5

06..6
5..+80
7.25
P44~
0.57

FWR63F-00-A

2x M3x10
DIN 7379

63
®¢6H7XS \ ™ F002 Ben7

/—2x G1/8" @

H T
P Ol

-

ol
&y

105

FWR63L-00-A

2x M3x10
DIN 7379

4x M6x12 @
P 6H7x6 @

90

wg—m

aﬁ%ﬂ

2x M2 @
DIN 912

|

106

95°

4x M5
DIN 7984

2x G1/8" @

O

@ Sujecion (lado robot)

@ Paso de aire integrado

@ Sujecion maodulo trans. eléctrica
@ Alojamiento para iniciador

@ Fijacion (por parte del cliente)
Cambiador de herramienta
Adaptador

@ Modo manual/automatico

@ o ()

0
o
- ﬁF*%
N L
[ee] .
5 PPN

Pasos de aire sin tubo (lado herramienta)

————— =

1
4 N °
@ =
0.7 -Ring
= @ 6x1

Pasos de aire sin tubo (lado herramienta)

—T——FWRB3F-00-A

—t—
|
(o],
~ T
@ —T——FWR63L-00-A
T
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Tamano constructivo FWR80 / Cambiadores de herramienta / automatico / Componentes para robots

CAMBIADORES DE HERRAMIENTA
TAMANO CONSTRUCTIVO FWR80

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

» Posicion de montaje variable

Muestra el peso de manipulacion maximo en funcion de la aceleracion y

del brazo elevador. No sustituye al disefio técnico.
[kg]
30
25 |

20

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

» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO

» Fuerzas y momentos

Muestra fuerzas y momentos estaticos que
pueden actuar sobre el cambiador de herramienta.

Fa
" «r“.‘\ My
—e— 10 m/s?
—o— 5 m/s?
2,5 m/s?
Mr [Nm] 160
My [Nm] 160
Fa [N] 3200

2 [pieza] 4 [pieza]

Tornillo de fijacion a Tornillo de fijacion

C737903102 i? C0912025186

2 [pieza] 2 [pieza]
O Junta torica O Junta térica

COR0050100 COR0100100

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

- é GVM5
= Racor recto

% @ CONEXIONES/OTROS

Encontrara médulos de transmision de energia
y accesorios para cambiador de herramientas a
partir de la pagina 62

WV1-8X8
Racores angulares

AFWR1-80-A
Estacion de reposo

NJRO04-E2SK

Detector inductivo cable 0,3 m - Conector M8

» ACCESORIOS RECOMENDADOS ESTACION DE REPOSO

NJ5-E2SK-01

Detector inductivo cable 0,3 m - Conector M8
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Brida de conexion segun EN ISO 9409-1
Peso de manipulacion max. [kg]

Peso de la herramienta max. [kg]
Alimentacion neumatica [Cantidad]
Caudal por portador M5

Caudal por portador G1/8"

Pasos eléctricos

Carrera de enclavamiento [mm]

Precision de repeticion en Z [mm]
Precision de repeticion en X, Y [mm]
Fuerza de acople [N]

Fuerza de desacople [N]

Desplazamiento al acoplar max. en X,Y [mm]
Desplazamiento al acoplar max. en X,Y [°]
Fuerza de apriete [N]*

Par de apriete [Nm]*

Presion de servicio para transmision de energia [bar]
Temperatura de servicio [°C]

Momento de inercia [kgcm?]

Proteccion segun IEC 60529

Peso [kg]

> Datos técnicos
FWR80F-00-A
TK 80
29
12
4
170
650
opcional
1
0.02
0.03
0
0
2.2
1.5
120
6
-06..6
5..+80
8.38
1P44**
0.52

*iObserve la fuerza de acople de los médulos de transmision de energial

**solo en estado acoplado

FWR80L-00-A
TK 80

29

12

4

170

650

opcional

2.2
1.5

06..6
5..+80
9.97
P44~
0.68

FWRB80F-00-A

56.5

|
AR
Var=<YaN
55
79

30°

®4XM8

DIN 912

FWR80L-00-A

80
$0.02 Y 8H7

2x M3x10
1ISO 7379
et
=1

8 +—1

®2xM5 L3 |ais szews"@

= o
4x M6

DIN 7984

@ Sujecion (lado robot)

@ Paso de aire integrado

@ Sujecion maodulo trans. eléctrica
@ Alojamiento para iniciador

@ Fijacion (por parte del cliente)
Cambiador de herramienta
Adaptador

@ Modo manual/automatico

@ o ()
[Ye)
o

TL

14
ondl
N

-Ring

@ 12x1

Pasos de aire sin tubo (lado herramienta)

7

————— =

G1/8

1
4 N °
@ =
0.7 -Ring
= @ 6x1

Pasos de aire sin tubo (lado herramienta)

1 féﬁFWRBOF—OO—A

2 |
Mﬂ:ﬂ ———FWRBOL-00-A
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MODULOS DE TRANSMISION DE ENERGIA Y ACCESORIOS PARA
CAMBIADOR DE HERRAMIENTAS

n MODULOS DE TRANSMISION DE ENERGIA Y ACCESORIOS PARA CAMBIADOR DE HERRAMIENTAS 60-71

.:;ga Mddulos de transmisién de energia y accesorios para cambiador de herramientas 62

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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Modulos de transmision de energia y accesorios para cambiador de herramientas

62

MODULOS DE TRANSMISION DE ENERGIA Y ACCESORIOS PARA

CAMBIADOR DE HERRAMIENTAS

» DIAGRAMA DE CONEXION HWR2031 / HWR2040 / HWR2050

WER1000 | || |
t——s 3 APWER1011

.
| [
| | [

WER1000 - +==3 : :
| |
| | (]

APWER1012

» DIAGRAMA DE CONEXION HWR63 / HWR80

WER1000 | || |

t——s c-a APWER1031

WER2000 | || |
Lt——s t-a APWER2031

r——A r-a

s

WER1000 - r==3 I 1
1 |_’I I APWER1032

| gl

el

[

WER2000 - r==3 I 1
| |_’I I APWER2032

I I (]

» DIAGRAMA DE CONEXION WWR40 / WWR50

WER1000 | || |
C__s . APWER1021

I I
I I
WER1000 - £==3
Lo APWER1022*

=~
[
[
[
[
[

-]

*cuando se utiliza APWER1022, se debe utilizar ZUB152474 para poder utilizar la conexion de aire 4 (sélo es
posible WVM5).
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» DIAGRAMA DE CONEXION WWR63 / WWR80

WER1000

APWER1031

WER2000

APWER2031

WER1000

APWER1032

WER2000

APWER2032

» DIAGRAMA DE CONEXION WWR100

WER3000

WER3000

APWER3042

n sejuaiwelsay ap Jopeiquied eled soLI0Sa99e A ejfIaud ap UQISIWISURI) B SO|NPOA

» DIAGRAMA DE CONEXION WWR125 / WWR160

WER3000

APWER3052

WER3000

APWER3054

63
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Modulos de transmision de energia y accesorios para cambiador de herramientas

MODULOS DE TRANSMISION DE ENERGIA Y ACCESORIOS PARA
CAMBIADOR DE HERRAMIENTAS

» DIAGRAMA DE CONEXION WWR1160 / WWR1200

WER4000 | |
Pmma o
REal
WER3000 | r==3 I 1
I 1, | IAPWER3062
a7
RE S
== [
[
: :->| 1
WER3000 | £==3 | |
I 1,1 |APWER3064
I I-’
k. [
i
I I
L1

» DIAGRAMA DE CONEXION FWR40 / FWR50

WER1000 | |

o
I I
WER1000 - +==3
I I
I I

Excepcion: jel WER1000FPL04-12-B 0 el WER1000LPL04-12-B no pueden utilizarse!

» DIAGRAMA DE CONEXION FWR63 / FWR80

WER1000 | |

WER2000 | !

o
[
WER1000 - -==3
o
[

I I
I I
WER2000 - £==3
I I
I I

Excepcion: jel WER2000FPL02-06-B o el WER1000LPL02-06-B no pueden utilizarse!
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» WER1000 - MODULOS DE TRANSMISION DE ENERGIA

Adecuado para

Numero de contactos

Modo de union

Corriente nominal [A]
Tension de servicio [V]
Rosca de conexion

Tipo de conexion

Tipo de conexion

Proteccion segun IEC 60529

> Datos técnicos - Corriente de sefalizacion

Referencia

Adecuado para

Numero de contactos

Modo de union

Corriente nominal [A]
Tension de servicio [V]
Rosca de conexion

Tipo de conexién

Tipo de conexion

Proteccion segun IEC 60529

WER1000FSI04-00-B  WER1000LSI04-00-B WER1000FSI08-00-B WER1000LSI08-00-B WER1000FSI08-10-B  WER1000LSI08-10-B
Parte fija Parte suelta Parte fija Parte suelta Parte fija Parte suelta

4 4 8 8 8 8

Contactos por resorte  Contactos por resorte  Contactos por resorte  Contactos por resorte  Contactos por resorte  Contactos por resorte
3 3 2 2 1.5 1.5

60 60 30 30 30 30

M8 M8 M12 M12 M8 M8

Macho Hembra Macho Hembra Hembra Macho
Conector redondo  Conector redondo  Conector redondo  Conector redondo - Conector redondo - Conector redondo
P54 IP54 IP54 IP54 IP54 IP54
WER1000FSI12-00-B  WER1000LSI12-00-B  WER1000FSI20-05-B  WER1000LSI20-05-B

Parte fija Parte suelta Parte fija Parte suelta

12 12 20 20

Contactos por resorte  Contactos por resorte  Contactos por resorte ~ Contactos por resorte

1.5 1.5 3 3

30 30 60 60

M12 M12

Macho Hembra Confeccionable Confeccionable

Conector redondo
IP54

Conector redondo
IP54

Extremo del hilo libre
IP40

Extremo del hilo libre
IP40

Adecuado para

Numero de contactos

Modo de unién

Corriente nominal [A]
Tension de servicio [V]
Rosca de conexion

Tipo de conexion

Tipo de conexion

Proteccion segun IEC 60529

> Datos técnicos - Corriente de sefal con la conexion del sensor en el lado de la herramienta
WER1000FSI08-00-B  WER1000FSI12-00-B  WER1000LSI04-15-B

Parte fija

8

Contactos por resorte
2

30

M12

Macho

Conector redondo
IP54

Parte fija

12

Contactos por resorte
15

30

M12

Macho

Conector redondo
IP54

Parte suelta
2x4

Contactos por resorte
8

60

M8

Hembra
Conector redondo
P54

Referencia

Adecuado para

Transmision de datos

Modo de unién

Rosca de conexion

Tipo de conexion

Tipo de conexion

Proteccion segun IEC 60529

» Datos técnicos - Bus de campo

WER1000FIL01-00-B
Parte fija
10-Link

Contactos por resorte
M12

Macho

Conector redondo
P54

WER1000LIL01-00-B
Parte suelta
10-Link

Contactos por resorte
M12

Hembra
Conector redondo
IP54

Referencia

Adecuado para

Numero de acoplamientos fluidos
Rosca de conexion

Presién de servicio [bar]
Caudal por portador
Proteccion segun IEC 60529

> Datos técnicos - Neumaticas
WER1000FPL02-12-B WER1000LPL02-12B  WER1000FPL04-12-B  WER1000LPL04-12-B

Parte fija
2

M5
-0.6..10
150

IP54

Parte suelta
2

M5
-0.6..10
150

IP54

Parte fija
4

M5

-0.6 ... 10
150
P54

Parte suelta
4

M5
-0.6..10
150

IP54

Referencia

Adecuado para
Proteccion segun IEC 60529

» Datos técnicos - Proteccion para la parte fija

WER1000LLN00-00-B
Parte suelta
IP54
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MODULOS DE TRANSMISION DE ENERGIA Y
ACCESORIOS PARA
CAMBIADOR DE HERRAMIENTAS

» WER1000 - PLACAS ADAPTADORAS

Adecuado para
Lado del conexion 1
Lado del conexion 2

Numero de médulos de transmision de
energia

» Datos técnicos
APWER1011F APWER1011L APWER1012F APWER1012L

Referencia

Adecuado para

Lado del conexion 1

Lado del conexion 2
Numero de médulos de transmision de
energia

» WER1000 - CABLE ADECUADO PARA LA PARTE FIJA

Referencia

Numero de contactos
Rosca de conexion

Tipo de conexidn

Version [Tipo]
Longitud de cable [m]
Proteccion segun IEC 60529

Referencia

Numero de contactos
Rosca de conexion

Tipo de conexion

Version [Tipo]
Longitud de cable [m]
Proteccion segun IEC 60529

» WER1000 - CABLE ADECUADO PARA LA PARTE SUELTA

Referencia

Numero de contactos
Rosca de conexion

Tipo de conexion

Version [Tipo]
Longitud de cable [m]
Proteccion segun IEC 60529

Referencia
Numero de contactos
Rosca de conexion

Tipo de conexion

Version [Tipo]
Longitud de cable [m]
Proteccion segun IEC 60529

Parte fija Parte suelta Parte fija Parte suelta
HWR2031 / HWR2031 / HWR2031 / HWR2031 /
HWR2040 / HWR2040 / HWR2040 / HWR2040 /
HWR2050 HWR2050 HWR2050 HWR2050
WER1000 WER1000 WER1000 WER1000
1 1 2 2
APWER1021 APWER1022 APWER1031 APWER1032
Parte fija / Parte fija / Parte fija / Parte fija /
parte suelta parte suelta parte suelta parte suelta
HWR63-B / HWR63-B /
WWR40-B / WWR40-B / HWRB80-B / HWRB80-B /
WWR50-B WWR50-B WWR63-B / WWR63-B /
WWR80-B WWR80-B
WER1000 WER1000 WER1000 WER1000
1 2 1 2
» Datos técnicos
KAG500B4 CSTEO01757 KAW500B4 CSTE01758
4 8 4 8
M8 M8 M8 M8
Hembra Macho / extre- Hembora Macho / extre-
mo del cable mo del cable
Recto Recto Acodado Acodado
5 5 5 5
P67 P67 P67 P67
KAG500IL CSTEO01751 CSTE01752 CSTE01753 CSTEO01754
5 8 12 8 12
M12-M12 M12 M12 M12 M12
Macho / Hembra / extre- Hembra / extre- Hembra / extre- Hembra / extre-
hembra mo del cable mo del cable mo del cable mo del cable
Recto/recto Recto Recto Acodado Acodado
5 5 5 5 5
P67 P67 P67 P67 P67
> Datos técnicos
CSTEO01745 CSTEO01755 CSTE01748 CSTE01756
4 8 4 8
M8 M8 M8 M8
Macho / extre- Hembra / extre- Macho / extre- Hembra / extre-
mo del cable mo del cable mo del cable mo del cable
Recto Recto Acodado Acodado
2 2 2 2
P67 P67 IP67 P67
CSTEO01746 CSTEO01747 KAG500IL CSTEO01749 CSTEO01750
8 12 5 8 12
M12 M12 M12-M12 M12 M12
Macho / extre- Macho / extre- Macho / Macho / extre- Macho / extre-
mo del cable mo del cable hembra mo del cable mo del cable
Recto Recto Recto/recto Acodado Acodado
2 2 5 2 2
P67 P67 IP67 IP67 P67
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» WER1000 - CONECTOR REDONDO ADECUADO PARA LA PARTE FIJA

» Datos técnicos
Referencia B8-G-4 CSTE01048 B8-W-4 CSTE01765

Numero de contactos 4 8 4 8

Rosca de conexion M8 M12 M8 M12

Tipo de conexion Tgrm!nacién de Hembra Gonexion Hembra
fijacion soldada

Version [Tipo] Recto Recto Acodado Acodado

Proteccion segun IEC 60529 P67 P67 IP67 IP67

» WER1000 - CONECTOR REDONDO ADECUADO PARA LA PARTE SUELTA

» Datos técnicos

Referencia S8-G-4 S$12-G-8 S8-W-4 S12-W-8

Numero de contactos 4 8 4 8

Rosca de conexion M8 M12 M8 M12

Tipo de conexion Tgrm!nacién de Tgrm!nacién de Conexion (c:c?:te;(;?nqnal

fijacion fijacion soldada
roscado
Version [Tipo] Recto Recto Acodado Acodado
Proteccion segun IEC 60529 P67 P67 P67 P67
» WER2000 - MODULOS DE TRANSMISION DE ENERGIA
P Datos técnicos - Corriente de senalizacion

WER2000FSI32058  WER2000LS132-05-8

Adecuado para Parte fija Parte suelta

Numero de contactos 32 32

Modo de unién Contactos por resorte  Contactos por resorte

Corriente nominal [A] 3 3

Tension de servicio [V] 60 60

Tipo de conexion Confeccionable Confeccionable

Tipo de conexion Extremo del hilo libre - Extremo del hilo libre

Proteccion segun IEC 60529 IP40 IP40

» Datos técnicos - Neumaticas

Referencia WER2000FPL01-03B  WER2000LPL01-03-B  WER2000FPL02-06-B WER2000LPL02-06-B WER2000FPL06-12-B  WER2000LPL06-12-B
Adecuado para Parte fija Parte suelta Parte fija Parte suelta Parte fija Parte suelta
Numero de acoplamientos fluidos 1 1 2 2 6 6

Rosca de conexion G1/4" G1/4" G1/8" G1/8" M5 M5
Presion de servicio [bar] -0.6..10 -0.6..10 -0.6..10 -0.6..10 -0.6..10 -0.6..10
Caudal por portador 500 500 500 500 150 150
Proteccion segun IEC 60529 IP54 IP54 P54 IP54 P54 IP54

» WER2000 - PLACAS ADAPTADORAS

» Datos técnicos
Referencia APWER2021 APWER2031 APWER2032

Parte fija / Parte fija / Parte fija /

parte suelta parte suelta parte suelta
HWR63-B / HWR63-B /

WWR40-B / HWR80-B / HWR80-B /

Adecuado para

Lado del conexion 1

WWR50-B WWR63-B / WWR63-B /
WWR80-B WWRS80-B
Lado del conexion 2 WER2000 WER2000 WER2000
NL’Jmelro de mdédulos de transmision de 1 1 5
energia
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MODULOS DE TRANSMISION DE ENERGIA Y
ACCESORIOS PARA
CAMBIADOR DE HERRAMIENTAS

» WER3000 - MODULOS DE TRANSMISION DE ENERGIA

Adecuado para

Numero de contactos

Modo de union

Corriente nominal [A]
Tension de servicio [V]
Rosca de conexion

Tipo de conexion

Tipo de conexion

Proteccion segun IEC 60529

» Datos técnicos - Corriente de carga

|

Referencia

Adecuado para

Numero de contactos

Modo de unién

Corriente nominal [A]
Tension de servicio [V]
Rosca de conexion

Tipo de conexion

Tipo de conexion

Proteccion segun IEC 60529

Referencia

Adecuado para

Numero de contactos

Modo de unién

Corriente nominal [A]
Tension de servicio [V]
Rosca de conexion

Tipo de conexién

Tipo de conexion

Proteccion segun IEC 60529

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

Parte fija Parte suelta Parte fija Parte suelta Parte fija Parte suelta

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

Conector Conector Conector Conector Conector Conector

140 140 15 15 15/6 15/6

58 58 630 630 630/125 630/125

M8 M8 M23 M23 M23 M23

Macho Macho Macho Hembra Macho Hembra

Terminal de cable Terminal de cable Conector redondo  Conector redondo  Conector redondo  Conector redondo
IP54 IP54 IP54 IP54

> Datos técnicos - Corriente de sefalizacion

WER3000FSI12-00 WER3000LSI12-00 WER3000FSI12-09-A WER3000LSI12-09-A

Parte fija Parte suelta Parte fija Parte suelta

12 12 12 12

Conector Conector Contactos por resorte  Contactos por resorte

6 6 8 8

150 150 60 60

M23 M23 M23 M23

Macho Hembra Macho Hembra

Conector redondo  Conector redondo  Conector redondo  Conector redondo

IP54 IP54 P54 IP54

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

Parte fija Parte suelta Parte fija Parte suelta

19 19 19 19

Conector Conector Contactos por resorte  Contactos por resorte

6 6 8 8

63 63 60 60

M23 M23 M23 M23

Macho Hembra Macho Hembra

Conector redondo  Conector redondo  Conector redondo  Conector redondo

IP54 IP54 P54 P54

Referencia

Adecuado para

Numero de contactos

Modo de unién

Corriente nominal [A]
Tension de servicio [V]
Rosca de conexion

Tipo de conexion

Tipo de conexién

Proteccion segun IEC 60529

> Datos técnicos - Corriente de sefnal con blindaje

Adecuado para

Numero de contactos

Modo de unién

Corriente nominal [A]
Tension de servicio [V]
Rosca de conexion

Tipo de conexion

Tipo de conexién

Proteccion segun IEC 60529

WER3000FSI11-20-A WER3000LSI11-20-A WER3000FSI11-21-A  WER3000LSI11-21-A
Parte fija Parte suelta Parte fija Parte suelta
11+1 11+1 11+1 11+1
Conector Conector Contactos por resorte  Contactos por resorte
6 6 3 3

150 150 60 60

M23 M23 M23 M23

Macho Hembra Macho Hembra
Conector redondo  Conector redondo  Conector redondo  Conector redondo
IP54 IP54 IP54 P54
WER3000FSI18-20-A WER3000LSI18-20-A WER3000FSI18-21-A WER3000LSI18-21-A
Parte fija Parte suelta Parte fija Parte suelta
18+1 18+1 18+1 18+1
Conector Conector Contactos por resorte  Contactos por resorte
6 6 3 3

63 63 60 60

M23 M23 M23 M23

Macho Hembra Macho Hembra
Conector redondo  Conector redondo  Conector redondo  Conector redondo
IP54 IP54 IP54 P54
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Adecuado para

Numero de contactos

Modo de union

Corriente nominal [A]
Tension de servicio [V]
Rosca de conexion

Tipo de conexion

Tipo de conexion

Conexion de sensores
Proteccion segun IEC 60529

> Datos técnicos - Corriente de seial y opciones de conexion para los sensores del WWR / Codificacion de herramientas

Referencia

Adecuado para

Numero de contactos

Modo de unién

Corriente nominal [A]
Tension de servicio [V]
Rosca de conexion

Tipo de conexion

Tipo de conexion

Conexion de sensores
Proteccion segun IEC 60529

WER3000FSI14-01-A WER3000FSI14-02-A WER3000LSI19-00 WER3000LSI13-11-A
Parte fija Parte fija Parte suelta Parte suelta
14+5 sensores  14+5 sensores 19 13+6

Conector Conector Conector Conector

6 6 6 6

63 63 63 63

M23 M23 M23 M23

Macho Macho Hembra Hembra
Conector redondo  Conector redondo  Conector redondo  Conector redondo
lzquierda Derecha No

IP54 P54 IP54 IP54
WER3000FSI14-16-A WER3000FSI14-17-A WER3000LSI19-09-A WER3000LSI13-26-A
Parte fija Parte fija Parte suelta Parte suelta
1445 sensores  14+5 sensores 19 13+6

Contactos por resorte  Contactos por resorte  Contactos por resorte ~ Contactos por resorte
3 3 3 3

60 60 60 60

M23 M23 M23 M23

Macho Macho Hembra Hembra
Conector redondo  Conector redondo  Conector redondo  Conector redondo
Izquierda Derecha

IP54 IP54 IP54 IP54

Adecuado para

Numero de contactos

Modo de union

Corriente nominal [A]
Tensién de servicio [V]
Rosca de conexion

Tipo de conexion

Tipo de conexion

Proteccion segun IEC 60529

> Datos técnicos - Corriente de sefal con la conexion del sensor en el lado de la herramienta
WER3000FSI12-00 WER3000LSI04-14-A WER3000LSI08-14-A WER3000FSI12-09-A WER3000LSI04-15-A WER3000LSI08-15-A

Referencia
Adecuado para
Transmision de datos

Modo de union

Rosca de conexion

Tipo de conexion

Tipo de conexion

Proteccion segun IEC 60529

Referencia

Adecuado para
Transferencia de datos

Transmision de datos

Modo de unién

Rosca de conexion
Tipo de conexion

Tipo de conexion

Proteccion segun IEC 60529

Parte fija Parte suelta Parte suelta Parte fija Parte suelta Parte suelta

12 4x3 4x4 12 4x3 4x4

Conector Conector Conector Contactos por resorte  Contactos por resorte  Contactos por resorte

6 8 8 8 8 8

150 60 60 60 60 60

M23 M8 M8 M23 M8 M8

Macho Hembra Hembra Macho Hembra Hembra

Conector redondo  Conector redondo  Conector redondo  Conector redondo  Conector redondo  Conector redondo

IP54 IP54 IP54 P54 IP54 IP54

> Datos técnicos - Bus de campo

WER3000FIL01-00 WERS3000LIL01-00 WER3000FIL01-09-A WER3000LIL01-09-A

Parte fija Parte suelta Parte fija Parte suelta

10-Link 10-Link |O-Link |O-Link

Conector Conector Contactos por resorte  Contactos por resorte

M12 M12 M12 M12

Macho Hembra Macho Hembra

Conector redondo  Conector redondo  Conector redondo  Conector redondo

IP54 IP54 P54 IP54

WER3000FPN01-00 WER3000LPN01-00 WER3000FPN01-09-A WER3000LPN01-09-A WER3000FPB01-00 WER3000LPB01-00

Parte fija Parte suelta Parte fija Parte suelta Parte fija Parte suelta

100 100 100 100 12 12

poinas Polreios ol POIIIS b o

Conector Conector CoECRY per  CRECEs [PoF Conector Conector
resorte resorte

M12 M12 M12 M12 M12 M12

Hembra Hembra Hembra Hembra Macho Hembra

Conector Conector Conector Conector Conector Conector

redondo redondo redondo redondo redondo redondo

IP54 IP54 IP54 P54 P54 IP54
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MODULOS DE TRANSMISION DE ENERGIA Y

ACCESORIOS PARA
CAMBIADOR DE HERRAMIENTAS

» Datos técnicos - Neumaticas

Referencia

Adecuado para

Numero de acoplamientos fluidos

Rosca de conexion

Presion de servicio [bar]
Caudal por portador
Proteccion segun IEC 60529

Referencia

Adecuado para
Proteccion segun IEC 60529

» WER3000 - PLACAS ADAPTADORAS

Referencia

Adecuado para

Lado del conexion 1

Lado del conexion 2

energia

Numero de médulos de transmision de

» WER3000 - CABLE ADECUADO PARA LA PARTE FIJA

Referencia
Numero de contactos
Rosca de conexion

Tipo de conexion

Version [Tipo]
Longitud de cable [m]
Proteccion segun IEC 60529

WER3000FPL01-04 WER3000LPL01-04 WER3000FPL02-03 WER3000LPL02-03 WER3000FPL04-06-A WER3000LPL04-06-A
Parte fija Parte suelta Parte fija Parte suelta Parte fija Parte suelta
1 1 2 2 4 4
G3/8" G3/8" G1/4" G1/4" G1/8" G1/8"
-0.6..10 -0.6..10 -0.6..10 -0.6..10 -0.6..10 -0.6 ... 10
1100 1100 750 750 270 270
IP54 IP54 P54 P54 P54 P54

> Datos técnicos - Proteccion para la parte fija
WER3000LLN00-00-A
Parte suelta
IP54

» Datos técnicos
APWER3041 APWER3042 APWER3052 APWER3054 APWER3062 APWER3064
Parte fija / Parte fija / Parte fija / Parte fija / Parte fija / Parte fija /
parte suelta parte suelta parte suelta parte suelta parte suelta parte suelta

WWR125-B WWR125-B WWR1160 WWR1160

WWR100-B WWR100-B WWR160-B / WWR160-B / WWR1200 / WWR1200 /
WERS3000 WERS3000 WERS000 WERS000 WERS3000 WERS3000
1 2 2 4 2 4

» WER3000 - CABLE ADECUADO PARA LA PARTE SUELTA

Referencia
Numero de contactos
Rosca de conexion

Tipo de conexién

Version [Tipo]
Longitud de cable [m]
Proteccion segun IEC 60529

> Datos técnicos
KAG500IL
5
M12-M12

Macho /
hembra

Recto/recto
5
P67

» Datos técnicos

CSTE01745 KAG500IL
4 5

M8 M12-M12
Macho / extre- Macho /
mo del cable hembra
Recto Recto/recto
2 5

P67 P67

CSTEO01748
4
M8

Macho / extre-

mo del cable
Acodado

2

IP67

» WER3000 - CONECTOR REDONDO ADECUADO PARA LA PARTE FIJA

Referencia

Numero de contactos

Rosca de conexion

Tipo de conexién

Version [Tipo]

Proteccion segun IEC 60529

> Datos técnicos

RSTVLM23G06B-B  RSTVLM23W06B-B RSTVLM23G08B-B RSTVLM23W08B-B

6 6

M23 M23
Hembra Hembra
Recto Acodado
P67 P67

8

M23
Hembra
Recto
P67
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Referencia

Numero de contactos

Rosca de conexion

Tipo de conexion

Version [Tipo]

Proteccion segun IEC 60529

Referencia

Numero de contactos

Rosca de conexion

Tipo de conexion

Version [Tipo]

Proteccion segun IEC 60529

Referencia

Numero de contactos
Rosca de conexion
Tipo de conexion
Version [Tipo]

RSTVSM23G12B-B RSTVSM23W12B-B RSTVSM23G19B-B RSTVSM23W19B-B CSTEO01156 CSTEO01157
12 12 19 19 4 4
M23 M23 M23 M23 M12 M12
Hembra Hembra Hembra Hembra Macho Macho
Recto Acodado Recto Acodado Recto Acodado
P67 P67 P67 P67 IP67 IP67

» WER3000 - CONECTOR REDONDO ADECUADO PARA LA PARTE SUELTA

» Datos técnicos

RSTVLM23G06S-B RSTVLM23W06S-B RSTVLM23G08S-B RSTVLM23W08S-B
6 6 8 8
M23 M23 M23 M23
Macho Macho Macho Macho
Recto Acodado Recto Acodado
P67 P67 P67 P67
RSTVSM23G12S-B RSTVSM23W12S-B RSTVSM23G19S-B RSTVSM23W19S-B CSTEO01156 CSTE01157
12 12 19 19 4 4
M23 M23 M23 M23 M12 M12
Macho Macho Macho Macho Macho Macho
Recto Acodado Recto Acodado Recto Acodado
P67 P67 P67 P67 P67 P67

Proteccion segun IEC 60529

» WER4000 - MODULOS DE TRANSMISION DE ENERGIA

Adecuado para

Numero de contactos

Modo de unién

Corriente nominal [A]
Tension de servicio [V]
Rosca de conexion

Tipo de conexion

Tipo de conexion

Proteccion segun IEC 60529

» Datos técnicos - Corriente de carga

WER3000FLA08-00
Parte fija
(3+PE)/ 4
Conector

15/6

630/125

M23

Macho

Conector redondo
IP54

WERS3000LLA08-00 WER4000FLA03-05-A WER4000LLA03-05-A

Parte suelta Parte fija Parte suelta
(3+PE)/ 4 8 8

Conector Conector Conector

15/6 150 150

630/125 630 630

M23

Hembra Confeccionable Confeccionable

Conector redondo  Extremo del hilo libre  Extremo del hilo libre
P54

Referencia

Adecuado para

Numero de acoplamientos fluidos
Rosca de conexion

Presién de servicio [bar]

Caudal por portador

Proteccion segun IEC 60529

» Datos técnicos - Neumaticas

WER4000FPL06-06-A
Parte fija

6

G1/8"

-0.6..10

500

P54

WER4000LPL06-06-A WER4000FPL15-12-A  WER4000LPL15-12-A
Parte suelta Parte fija Parte suelta

6 15 1S

G1/8" M5 M5

-0.6...10 -0.6 ... 10 -0.6 ... 10

500 150 150

IP54 IP54 IP54

Referencia

Adecuado para

Numero de acoplamientos fluidos
Rosca de conexion

Presion de servicio max. [bar]
Caudal por portador max.
Proteccion segun IEC 60529

» Datos técnicos - Fluido

WER4000FFLO01-13-A  WER4000LFL01-13-A  WER4000FFL02-13-A WER4000LFL02-13-A WER4000FFL04-13-A  WER4000LFL04-13-A

Parte fija
1

G1/2"
250

25

IP54

Parte suelta Parte fija Parte suelta Parte fija
1 2 2 4

G1/2" G1/2" G1/2" G1/2"
250 250 250 250

25 25 25 25

IP54 P54 P54 P54

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es

Parte suelta
4

G1/2"

250

25

IP54
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DISTRIBUIDORES DE GIRO
VISTA GENERAL DE LAS SERIES

H DISTRIBUIDOR DE GIRO S
. Serie DVR 74

. Serie DVR1000 90
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Serie DVR / Distribuidores de giro / Componentes para robots

74

DISTRIBUIDORES DE GIRO
SERIE DVR

> VENTAJAS DE PRODUCTO

» Transmision de medios compacta

Con este transmisor de medios, ya no hay que preocu-
parse por la rotura de cable y los cantos conflictivos sin
definir en los tubos de alimentacion

» De construccion plana

Este tipo de construccion reduce al minimo la carga de
momentos para los robots y permite emplear tamanos
menores y mas economicos

» Contactos de oro

Estos le ofrecen flexibilidad en la transmision, ya que
puede transmitir con total seguridad para el proceso
hasta 250 voltios y 6 amperios

» EL PRODUCTO ADECUADO PARA SU APLICACION

» A nuestros productos les encantan los retos.
Condiciones extremas, en cualquier lugar del planeta: nuestros sistemas y
componentes acreditados en la practica le ofrecen infinitas posibilidades.
Encuentre el producto adecuado para sus necesidades en particular:
www.zimmer-group.es
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> SUS VENTAJAS EN DETALLE

Antigiro

- apoyo del rotor en el movimiento giratorio

Carcasa robustay ligera
- Aleacion de aluminio anodizado duro
- acero nitrurado

Brida de sujecion a robot
- circulo primitivo segun EN ISO 9409-1

@ Conexion de aire directa
- en la serie WWR

Sistema de muelles
- a partir del tamafio DVR63 es doble

@ Anillo de rozamiento
- bafado en oro
- corrientes finas transferibles

Hasta 8 pasos de aire integrados
- para el paso de aire comprimido sin tubos
- el paquete de tubos no tiene que girarse

Transmision de energia hasta 12 polos
- para la transmisién de sefales sin cables
- ningun cable se somete a torsion

» DATOS TECNICOS

Brida de conexion segun EN ISO 9409-1 Alimentacion neumatica Pasos eléctricos

Iﬂrr?sat:t?ctivo (e e

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

» MAS INFORMACION DISPONIBLE ONLINE

Toda la informacion a un clic: www.zimmer-group.es. Encuentre mediante el n.® de pedido los datos, los dibu-
jos, los modelos en 3Dy las instrucciones de servicio del producto que desee en funcion de su tamano. Rapi-
do, claro y siempre actualizado.

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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Tamano constructivo DVR40 / Distribuidores de giro / Componentes para robots

DISTRIBUIDORES DE GIRO
TAMANO CONSTRUCTIVO DVR40

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

» Posicion de montaje variable » Fuerzas y momentos
Muestra fuerzas y momentos estaticos que
Muestra el peso de manipulacion maximo en funcién de la aceleracion y pueden actuar sobre el distribuidor de giro.
del brazo elevador. No sustituye al disefio técnico.
[ka]
25
20 4
15
10 —e— 10 m/s?
5 —e— 5 m/s?
2,5 m/s?
0 Mr [Nm] 60
0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200 [mm] My [Nm] 60
Fa [N] 800

» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO

4 [pieza] 4 [pieza]
a Tornillo cilindrico con hexagono interior O Junta térica
& ’ C7984060129 COR0025100

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

ABASTECIMIENTO DE ENERGIA % @ CONEXIONES/OTROS
%&é g‘;,x)frecto g:g::gg:ectores recto cable 5 m - Conector M8 <5

KAW500B4 X
Cable conector acodado, cable 5 m - Hembra M8

WVM5
- Racores angulares

KAW500S4
Cables conectores Angular Cable 5 m - Conector @
M8

E @ CONEXIONES/OTROS

AL

KAG500B4 S\
// Cable conector recto, cable 5 m - Hembra M8 J
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> Datos técnicos
Referencia DVR4014

Brida de conexion segun EN ISO 9409-1 TK 40
Alimentacion neuméatica [Cantidad]* 4
Pasos eléctricos 4 polos
Intensidad de corriente méax. [A] 3
Tensiéon max. [V] 24
Aceleracion maxima [m/s?] 22
Revoluciones maximas 120
Revoluciones méaximas [°/s] 720
Concentricidad +/- [mm] 0.02
Excentricidad +/- [mm] 0.02
Par de giro continuo [Nm] 1
Momento de arranque [Nm] 1.5
Presion de servicio max. [bar] 10
Temperatura de servicio [°C] 5..+80
Momento de inercia [kgcm?] 0.7
Proteccion segun IEC 60529 IP40
Peso [kg] 0.2

*Es posible vacio

@ Sujecion (lado robot)
Paso de aire integrado
Sujecion lado herramienta
@ Antigiro para absorcién de momentos
Transmision de energia eléctrica lado robot
@ Transmision de energia eléctrica lado
herramienta
@ Posibilidad de conexion del aire de bloqueo
Cambiador de herramienta

Adaptador
& 2 4
3 |4
% 1 3
(I

Disposicion de los pines

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

07 @2.5x1

S

>—U—E

FN
X 1 2
hot,

-X

Paso de aire sin tubos (en el lado
de la herramienta)

DIN 7984
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Tamano constructivo DVR50 / Distribuidores de giro / Componentes para robots

DISTRIBUIDORES DE GIRO
TAMANO CONSTRUCTIVO DVR50

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

» Posicion de montaje variable » Fuerzas y momentos
Muestra fuerzas y momentos estaticos que
Muestra el peso de manipulacion maximo en funcion de la aceleracion y pueden actuar sobre el distribuidor de giro.
del brazo elevador. No sustituye al disefio técnico.
[kgl

25 1

20 ¢

—o— 10 m/s?

5 —e— 5 m/s?

2,5 m/s?
. Mr [Nm] 60
0 25 50 75 100 125 150 175 200 225 250 [mm] My [Nm] 60
Fa [N] 800

» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO

4 [pieza] 4 [pieza]
g Tornillo cilindrico con hexagono interior O Junta térica
& ’ C7984060129 COR0025100

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

ABASTECIMIENTO DE ENERGIA % @ CONEXIONES/OTROS
%&é g;,cngfrecto g:ggggg:ectores recto cable 5 m - Conector M8 <5

KAW500B4 X
Cable conector acodado, cable 5 m - Hembra M8

WVM5
- Racores angulares

KAW500S4
Cables conectores Angular Cable 5 m - Conector @
M8

E @ CONEXIONES/OTROS

AL

KAG500B4 S
// Cable conector recto, cable 5 m - Hembra M8 J
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Brida de conexion segun EN ISO 9409-1
Alimentacion neuméatica [Cantidad]*
Pasos eléctricos

Intensidad de corriente méax. [A]
Tensiéon max. [V]

Aceleracion maxima [m/s?]
Revoluciones maximas
Revoluciones méaximas [°/s]
Concentricidad +/- [mm]
Excentricidad +/- [mm]

Par de giro continuo [Nm]

Momento de arranque [Nm]

Presion de servicio max. [bar]
Temperatura de servicio [°C]
Momento de inercia [kgcm?]
Proteccion segun IEC 60529

Peso [kg]

*Es posible vacio

» Datos técnicos
DVR5014
TK 50
4
4 polos
8
24
22
120
720
0.02
0.02

1.5

10
5..+80
8.1
IP40
0.6

@ Sujecion (lado robot)
Paso de aire integrado
Sujecion lado herramienta
@ Antigiro para absorcién de momentos
Transmision de energia eléctrica lado robot
@ Transmision de energia eléctrica lado
herramienta
@ Posibilidad de conexion del aire de bloqueo
Cambiador de herramienta

Adaptador
P
XM T T p N
1 3
X TV, T,

Disposicion de los pines

DIN 7984

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

07 @2.5x1

Paso de aire sin tubos (en el lado
de la herramienta)

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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Tamano constructivo DVR63 / Distribuidores de giro / Componentes para robots

80

DISTRIBUIDORES DE GIRO

TAMANO CONSTRUCTIVO DVR63

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

» Posicion de montaje variable

del brazo elevador. No sustituye al disefio técnico.
[kg]
80 4
70 |
60

50 ¢
40
30 —e— 10 m/s?

» Fuerzas y momentos

Muestra fuerzas y momentos estaticos que

Muestra el peso de manipulacion maximo en funcién de la aceleracion y pueden actuar sobre el distribuidor de giro.

20 —o— 5m/s?
° Z5MS i INm 300
0 25 50 75 100 125 150 175 200 225 250 275300 [mm] My [Nm] 300
Fa [N] 1500
» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO
4 [pieza] 6 [pieza]
Tornillo cilindrico con hexagono interior Junta térica
a i? C7984060129 ’ O COR0030100
» ACCESORIOS RECOMENDADOS
%E: ABASTECIMIENTO DE ENERGIA %E{Q ABASTECIMIENTO DE ENERGIA
WVM5

& % GVM5
= Racor recto B

Racores angulares
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> Datos técnicos

Brida de conexion segun EN ISO 9409-1 TK 63
Alimentacion neumatica [Cantidad]* 6
Pasos eléctricos 6 polos
Intensidad de corriente méax. [A] 6
Tensiéon max. [V] 250
Aceleracion maxima [m/s?] 22
Revoluciones maximas 120
Revoluciones méaximas [°/s] 720
Concentricidad +/- [mm] 0.03
Excentricidad +/- [mm] 0.03
Par de giro continuo [Nm] 2
Momento de arranque [Nm] 3
Presion de servicio max. [bar] 10
Temperatura de servicio [°C] 5..+80
Momento de inercia [kgcm?] 10.5
Proteccion segun IEC 60529 P64
Peso [kg] 1.2
*Es posible vacio
@ Sujecion (lado robot)
Paso de aire integrado
Sujecion lado herramienta
80h8 @ Antigiro para absorcién de momentos

4x90°

63
+0.02 P 6H7

=

= =]
| <

6H7x8 @

4x M6
DIN 7984

Transmision de energia eléctrica lado robot

@ Transmision de energia eléctrica lado
herramienta

@ Posibilidad de conexion del aire de bloqueo

Cambiador de herramienta

Adaptador

1Y/

O-Ring

el 07 @3x1

M3ﬁj

Paso de aire sin tubos (en el lado
de la herramienta)

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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Tamano constructivo DVR80 / Distribuidores de giro / Componentes para robots
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DISTRIBUIDORES DE GIRO

TAMANO CONSTRUCTIVO DVR80

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

» Posicion de montaje variable

del brazo elevador. No sustituye al disefio técnico.
[kg]

80 |
70 |
60

10
0

50 ¢

40

30 —e— 10 m/s? Fal
20 —e— 5m/s?

» Fuerzas y momentos

Muestra fuerzas y momentos estaticos que

Muestra el peso de manipulacion maximo en funcién de la aceleracion y pueden actuar sobre el distribuidor de giro.

2,5 m/s?

o] 50 100 150 200 250 300

» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO

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

6 [pieza]

6 [pieza]
a Tornillo cilindrico con hexagono interior O Junta térica
& ’ C7984080169 COR0030100

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

ABASTECIMIENTO DE ENERGIA ABASTECIMIENTO DE ENERGIA

& % GVM5 WVM5
ﬂ‘ Racor recto - Racores angulares
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> Datos técnicos

Brida de conexion segun EN ISO 9409-1 TK 80
Alimentacion neumatica [Cantidad]* 6
Pasos eléctricos 6 polos
Intensidad de corriente méax. [A] 6
Tensiéon max. [V] 250
Aceleracion maxima [m/s?] 22
Revoluciones maximas 120
Revoluciones méaximas [°/s] 720
Concentricidad +/- [mm] 0.03
Excentricidad +/- [mm] 0.03
Par de giro continuo [Nm] 2
Momento de arranque [Nm] 3
Presion de servicio max. [bar] 10
Temperatura de servicio [°C] 5..+80
Momento de inercia [kgcm?] 27
Proteccion segun IEC 60529 P64
Peso [kg] 2
*Es posible vacio
@ Sujecion (lado robot)
@ 100n8 Paso de aire integrado
80 Sujecion lado herramienta
+0.02 g8H7 @ Antigiro para absorcién de momentos
@70 Transmision de energia eléctrica lado robot

33°

——6x M3 @
/6)( M8x10 @
8H7x8 @

6.3

40

+0.02 28H7

@ Transmision de energia eléctrica lado
herramienta

@ Posibilidad de conexion del aire de bloqueo

Cambiador de herramienta

Adaptador

1Y/

O-Ring

el 07 @3x1

M3ﬁj

Paso de aire sin tubos (en el lado
de la herramienta)

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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Tamano constructivo DVR100 / Distribuidores de giro / Componentes para robots
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DISTRIBUIDORES DE GIRO

TAMANO CONSTRUCTIVO DVR100

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

» Posicion de montaje variable » Fuerzas y momentos
Muestra fuerzas y momentos estaticos que
Muestra el peso de manipulacion maximo en funcién de la aceleracion y pueden actuar sobre el distribuidor de giro.
[kg?el brazo elevador. No sustituye al disefio técnico.
I
140
120 4
100
80 |
60 —e— 10 m/s? Fal
40 —o— 5 m/s?
20 2,5 m/s?
o Mr [Nm] 500
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 [mm] My [Nm] 500
Fa [N] 2100
» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO
6 [pieza] 4 [pieza]
a Tornillo cilindrico con hexagono interior O Junta térica
& ’ C0912080169 COR0070150
» ACCESORIOS RECOMENDADOS
= ‘ = i
L EEP ABASTECIMIENTO DE ENERGIA L EEP ABASTECIMIENTO DE ENERGIA
il ¥ =
WV1-8X8

- é GV1-8X8
= Racor recto A

Racores angulares
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> Datos técnicos

DVR10014 DVR10018
Brida de conexion segun EN ISO 9409-1 TK 100 TK 100
Alimentacion neuméatica [Cantidad]* 4 8
Pasos eléctricos 8 polos 8 polos
Intensidad de corriente max. [A] 6 6
Tensiéon max. [V] 250 250
Aceleracion maxima [m/s?] 20 20
Revoluciones maximas 100 100
Revoluciones maximas [°/s] 600 600
Concentricidad +/- [mm] 0.04 0.04
Excentricidad +/- [mm] 0.04 0.04
Par de giro continuo [Nm] 2 4
Momento de arranque [Nm] 4 6
Presion de servicio max. [bar] 10 10
Temperatura de servicio [°C] 5..+80 5..+80
Momento de inercia [kgcm?] 86 100
Proteccion segun IEC 60529 P64 P64
Peso [kg] 3.8 4.5
*Es posible vacio
s @ Sujecion (lado robot)
proTe 1008H7 Paso de aire integrado

@) sxcve f——@%

4.5

El £:8:8:9

ST xTOT@ 6

12

U
82

(3) sxave L—M—J ©

é@@szi

D 8H7x8 @

@ Sujecion lado herramienta

@ Antigiro para absorcién de momentos

Transmision de energia eléctrica lado robot

@ Transmision de energia eléctrica lado
herramienta

@ Posibilidad de conexion del aire de bloqueo

Cambiador de herramienta

>—U_E)7
)—U—E)f

H

Adaptador
S NN
%E o f7 1e fo
5 q]6 q]7 mS J[FPQ

Disposicion de los pines

% ®

N

I
2 k g
) < ]

=
-Ri
1.2 (Z)7xl1n.g

Paso de aire sin tubos (en el lado
de la herramienta)

@ 4xG1/8"
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Tamano constructivo DVR125 / Distribuidores de giro / Componentes para robots

DISTRIBUIDORES DE GIRO
TAMANO CONSTRUCTIVO DVR125

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

» Posicion de montaje variable » Fuerzas y momentos
Muestra fuerzas y momentos estaticos que
Muestra el peso de manipulacion maximo en funcién de la aceleracion y pueden actuar sobre el distribuidor de giro.
del brazo elevador. No sustituye al disefio técnico.
[ka]
300 |
250
200
150
100 —e— 10 m/s? Fal
—o— 5 m/s?
50 2,5 m/s?
o Mr [Nm] 900
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 [mm] My [Nm] 900
Fa [N] 7000

» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO

6 [pieza] 4 [pieza]
a Tornillo cilindrico con hexagono interior O Junta térica
& ’ C7984100209 COR0070150

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

ABASTECIMIENTO DE ENERGIA ABASTECIMIENTO DE ENERGIA

- é GV1-8X8 WV1-8X8
@‘ Racor recto - Racores angulares
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> Datos técnicos
Referencia DVR12514 DVR125I18

Brida de conexion segun EN ISO 9409-1 TK 125 TK 125
Alimentacion neuméatica [Cantidad]* 4 8
Pasos eléctricos 12 polos 12 polos
Intensidad de corriente max. [A] 6 6
Tensiéon max. [V] 250 250
Aceleracion maxima [m/s?] 20 20
Revoluciones maximas 100 100
Revoluciones maximas [°/s] 600 600
Concentricidad +/- [mm] 0.05 0.05
Excentricidad +/- [mm] 0.05 0.05
Par de giro continuo [Nm] 4 5
Momento de arranque [Nm] 5 6
Presion de servicio max. [bar] 10 10
Temperatura de servicio [°C] 5..+80 5..+80
Momento de inercia [kgcm?] 220 225
Proteccion segun IEC 60529 P64 P64
Peso [kg] 59 7

*Es posible vacio

@ 16008 @ sujecion (lado robot)

125 @ Paso de aire integrado
+0.02 10H7

@ Sujecion lado herramienta

@ Antigiro para absorcién de momentos

Transmision de energia eléctrica lado robot

@ Transmision de energia eléctrica lado
herramienta

@ Posibilidad de conexion del aire de bloqueo

Cambiador de herramienta

Adaptador

>
>

4 44454
4

¥ LS P P P PP i i

RS T PO O P P P P T RO IR P

— o

Disposicion de los pines

Q( ®
A )
S
2 & ;
@ 8x G1/8" r——um @ i) X © %
I T I O-Ring
@M5\ ‘ 1.2 @7x1.5

4
@)
@
@
12

Paso de aire sin tubos (en el lado
de la herramienta)

82

N ECY

6x M10 @

DIN 7984

0 10H7x12 @ ®4x M4
o
@ 4xG1/8" 1
@M5 4 s @@ | o 4
‘F ;@37 4 |

@ 4xG1/8"

+0.02 10H7

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es 87

Tamano constructivo DVR125 / Distribuidores de giro / Componentes para robots



Tamano constructivo DVR160 / Distribuidores de giro / Componentes para robots

DISTRIBUIDORES DE GIRO
TAMANO CONSTRUCTIVO DVR160

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

» Posicion de montaje variable » Fuerzas y momentos
Muestra fuerzas y momentos estaticos que
Muestra el peso de manipulacion maximo en funcién de la aceleracion y pueden actuar sobre el distribuidor de giro.
del brazo elevador. No sustituye al disefio técnico.
[ka]

300 |

250

100 —o— 10 m/s? Fal
—o— 5 m/s?
50 2,5 m/s?
0 Mr [Nm] 900
0 75 150 225 300 375 450 525 600 675 750 [mm] My [Nm] 900
Fa [N] 7000

» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO

6 [pieza] 4 [pieza]
a Tornillo cilindrico con hexagono interior O Junta térica
& ’ C7984100209 COR0070150

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

ABASTECIMIENTO DE ENERGIA ABASTECIMIENTO DE ENERGIA

- é GV1-8X8 WV1-8X8
@‘ Racor recto - Racores angulares
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Brida de conexion segun EN ISO 9409-1
Alimentacion neuméatica [Cantidad]*
Pasos eléctricos

Intensidad de corriente méax. [A]
Tensiéon max. [V]

Aceleracion maxima [m/s?]
Revoluciones maximas
Revoluciones méaximas [°/s]
Concentricidad +/- [mm]
Excentricidad +/- [mm]

Par de giro continuo [Nm]

Momento de arranque [Nm]

Presion de servicio max. [bar]
Temperatura de servicio [°C]
Momento de inercia [kgcm?]
Proteccion segun IEC 60529

Peso [kg]

*Es posible vacio

> Datos técnicos
DVR16014

TK 160

4
12 polos
6

250

20

100

600
0.05
0.05

10
5..+80
480
IP64

9.1

DVR160I8
TK 160
8

12 polos
6

250

20

100

600
0.05
0.05

5

6

10
5..+80
580
P64

11

@ 200h8

160

+0.02 10H7

135

3x24°

®
@ BxG1/8" @ 100H7 O) ©

300

T

6x M10 @

DIN 7984

B 1oH7x12(1)

+0.02 10H7

@ Sujecion (lado robot)
Paso de aire integrado
Sujecion lado herramienta
@ Antigiro para absorcién de momentos
Transmision de energia eléctrica lado robot
@ Transmision de energia eléctrica lado
herramienta
@ Posibilidad de conexion del aire de bloqueo
Cambiador de herramienta

>
>

— o

x 1 Hﬁ FMA.;
i IR

RS T PO O P P P P T RO IR P

Adaptador
%E%%%}* *
Ve 0 Yo T 1Y

Disposicion de los pines

Q( ®

A )

b i
2 & ;
(S} <| [

=
O-Ri
12 gras

Paso de aire sin tubos (en el lado
de la herramienta)

@ =ove v

g ®: s ® & | o )
g & ®: & &

18

@ 4xG1/8"
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DISTRIBUIDORES DE GIRO

SERIE DVR1000

> VENTAJAS DE PRODUCTO

» Distribuidor de giro con Ethernet industrial

Sea el primero en poder transmitir en su maquina de for-
ma segura Ethernet industrial a través del anillo interno
de rozamiento

Ocho pasos de aire integrados

Reduzca el desgaste a un minimo y elimine los cantos
conflictivos no definidos de su paquete de tubos para
utilizar el espacio de su maquina de forma efectiva

Doble rodamiento

Los rodamientos de rodillos integrados proporcionan
una elevada rigidez y le permiten accionar su robot con
la maxima dinamica, aumentando asi sus tiempos de
ciclo

» EL PRODUCTO ADECUADO PARA SU APLICACION

» A nuestros productos les encantan los retos.
Condiciones extremas, en cualquier lugar del planeta: nuestros sistemas y
componentes acreditados en la practica le ofrecen infinitas posibilidades.
Encuentre el producto adecuado para sus necesidades en particular:
www.zimmer-group.es

www.zimmer-group.es P Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio



» ESQUEMA DE CONEXIONES

DVR1125PB DVR1125PN

T

1 o it LWH%J Liﬂ g e s

GNYE

SHIELD

BK

WH
SHIELD
WHOG
0G
WHGN
GN

unotcupied

o)

DIOLO)

s g
e
e
e
e
®
e
e
Beca

|

GNYE

15*

52

52

SHIELD

BK

Profibus

WH

Prafibus ~
Ethernet
Ethernet -
Ethernet
GN
Efhernet

0G
WHGN

=l
=
l
|
«
|
|
|
1
_

» DATOS TECNICOS

Brida de conexion segun EN ISO 9409-1 Alimentacion neumatica Pasos eléctricos

[Cantidad]

DVR1125 TK 125 8 4 polos + PE

Tamano
constructivo

» MAS INFORMACION DISPONIBLE ONLINE

Toda la informacion a un clic: www.zimmer-group.es. Encuentre mediante el n.® de pedido los datos, los dibu-
jos, los modelos en 3Dy las instrucciones de servicio del producto que desee en funcion de su tamano. Rapi-
do, claro y siempre actualizado.

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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Tamano constructivo DVR1125 / Distribuidores de giro / Componentes para robots

DISTRIBUIDORES DE GIRO
TAMANO CONSTRUCTIVO DVR1125

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

» Posicion de montaje variable » Fuerzas y momentos
Muestra fuerzas y momentos estaticos que
Muestra el peso de manipulacion maximo en funcién de la aceleracion y pueden actuar sobre el distribuidor de giro.
del brazo elevador. No sustituye al disefio técnico.
[ka]
300 |
250
200
150
100 —e— 10 m/s? Fal
—o— 5 m/s?
50 2,5 m/s?
0 Mr [Nm] 900
0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 [mm] My [Nm] 900
Fa [N] 7000

» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO

8 [pieza]

6 [pieza]
a Tornillo cilindrico con hexégono interior O Junta térica
e ’ C7984100209 CORO0070150

1 [pieza]

O Junta térica 145x2,5
COR1450250

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

ABASTECIMIENTO DE ENERGIA ABASTECIMIENTO DE ENERGIA

- é GV1-8X8 WV1-8X8
Q“ Racor recto I Racores angulares

» ACCESORIOS RECOMENDADOS DVR1125PB

CONEXIONES/OTROS CONEXIONES/OTROS
“ ggn.re“lclgx 1;;212?)-th0 - hembra M17 “ 2?:;;21 1;(?0(:17(:180-?%@ - macho M17

» ACCESORIOS RECOMENDADOS DVR1125PN

CONEXIONES/OTROS CONEXIONES/OTROS

//):\J d CSTE01156

Conector recto - macho M12

CSTEO01157
Conector angular - macho M12

RSTVLM17G07S-B
Conector redondo recto - macho M17

3 2
@ RSTVLM17G07B-B
| Conector redondo recto - hembra M17
4 1
3 2
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Brida de conexion segun EN ISO 9409-1
Alimentacion neumatica [Cantidad]
Caudal por portador

Protocolo de bus

Transferencia de datos

Conexion de bus de campo 53
Conexion bus de campo 54

Pasos eléctricos

Conexion a la red eléctrica 19
Conexion de la fuente de alimentacion 20
Intensidad de corriente max. [A]
Tensiéon max. [V]

Aceleracion maxima [m/s?]
Revoluciones maximas
Revoluciones méaximas [°/s]
Concentricidad +/- [mm]
Excentricidad +/- [mm]

Par de giro continuo [Nm]
Momento de arranque [Nm]
Presién de servicio max. [bar]
Temperatura de servicio [°C]
Momento de inercia [kgcm?]
Proteccion segun IEC 60529

Peso [kg]

» Datos técnicos
DVR1125PB
TK 125
8
290
Profibus
12
Clavija, M12, 5 polos, codificacion B
Toma, M12, 5 polos, codificacién B
4 polos + PE
Clavija, M17, 7 polos
Toma, M17, 7 polos
9
250
20
100
600
0.05
0.05
4
5
10
5..+80
370
P64
8.5

DVR1125PN

TK 125

8

290

Ethernet industrial
100

Toma, M12, 4 polos, codificacion D
Toma, M12, 4 polos, codificacion D
4 polos + PE

Clavija, M17, 7 polos
Toma, M17, 7 polos
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 @

@ Sujecion (lado robot)

@ Paso de aire integrado

% Sujecion lado herramienta
Antigiro para absorcién de momentos
Transmision de energia eléctrica lado robot
Transmision de energia eléctrica lado
herramienta

@ Ventana de montaje

Cambiador de herramienta

Adaptador
Bus de campo lado robot

@ Bus de campo lado herramienta

Y%

O-Ring
1.2 @7x1.5

@10
M6 VW I
a5

Paso de aire sin tubos (en el lado
de la herramienta)

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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COMPENSADORES DE EJES
VISTA GENERAL DE LAS SERIES

n COMPENSADORES DE EJES 94-153

. Serie FGR 96
. Serie XYR1000 102

. Serie ZR1000 120

. Serie ARP 138

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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Serie FGR / Compensadores de ejes / neumaticas / Componentes para robots

96

COMPENSADORES DE EJES
SERIE FGR

> VENTAJAS DE PRODUCTO

» Proceso de ensamblaje suave

LLa suavidad de marcha le permite ejecutar a usted
mismo 0s procesos de ensamblaje mas delicados en el
menor tiempo

» Cilindros neumaticos de simple efecto

Para un accionamiento sencillo y una reduccion en los
costes de colocacion de tubos flexibles

» Posibilidad de fijacion centrada y excéntrica

Para obtener un proceso ¢ptimo, puede bloquear la
posicion centrada o descentrada, segun necesitdad

» EL PRODUCTO ADECUADO PARA SU APLICACION

» A nuestros productos les encantan los retos.
Condiciones extremas, en cualquier lugar del planeta: nuestros sistemas y
componentes acreditados en la practica le ofrecen infinitas posibilidades.
Encuentre el producto adecuado para sus necesidades en particular:
www.zimmer-group.es
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> SUS VENTAJAS EN DETALLE

Abastecimiento de energia
- centrar

Carcasa robusta y ligera
- Aleacion de aluminio anodizado duro

Brida de sujecion a robot
- circulo primitivo segun EN ISO 9409-1

@ Accionamiento de la fijacién excéntrica
- cilindro neumatico de simple efecto con disco de friccion

Accionamiento del centraje
- tres cilindros neumaticos de simple efecto con émbolo conico,
separados 120°

@ Abastecimiento de energia
- fijacion excéntrica
Transmision de fuerza
- directamente y sin pérdidas a través de un cono/disco de friccion

Compensacién
- precision de posicionamiento libre de fuerzas
- hasta +/- 4mm de recorrido de ajuste

» DATOS TECNICOS

Brida de conexion segun EN ISO 9409-1 Fuerza de sujecion centrada Fuerza de sujecion descentrada
Tamano

constructivo [N] [N]

FGR1040 TK 40 120 50
FGR1050 TK 50 250 140

» MAS INFORMACION DISPONIBLE ONLINE

Toda la informacioén a un clic: www.zimmer-group.es. Encuentre mediante el n.® de pedido los datos, los dibu-
jos, los modelos en 3Dy las instrucciones de servicio del producto que desee en funcion de su tamano. Rapi-
do, claro y siempre actualizado.

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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COMPENSADORES DE EJES

TAMANO CONSTRUCTIVO FGR1040

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

> Diseno vertical con fuerza de agarre
centrada

Muestra el peso de manipulacién maximo en funcion de la aceleracion

K
101} el brazo elevador

o~ nw s o~ ®od

—e— 10 m/s?
— 5 m/s?

2,5 m/s?

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

» Fuerzas y momentos > Diseio horizontal con fuerza de aga-
rre centrada

Muestra fuerzas y momentos estaticos

Muestra el peso de manipulacion méaximo en funcion de la aceleracion

X
kel y del brazo elevador
4.
I 1)

5t
>My 2 |
\ J —— 10 m/s?
1 —— 5m/s?
2,5 m/s?
0
0 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200 [mm]
Mr [Nm] 5
My [Nm] 10
Fa [N] 1000

» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO

Ao

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

4 [pieza]
Tornillo cilindrico con hexagono interior
C7984060129

ABASTECIMIENTO DE ENERGIA

)2

GV1-8X8
Racor recto

&

>

[kg]

c—=- N w s o~ ®od

>

[kal
2

15

05

Diseno vertical con fuerza de agarre
descentrada

Musstra el peso de manipulacién maximo en funcién de la aceleracion
y del brazo elevador

0 20

—e— 10 m/s?
——5m/s?

2,5m/s?

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

Diseio horizontal con fuerza de aga-
rre descentrada

Muestra el peso de manipulaciéon méaximo en funcién de la aceleracion
y del brazo elevador

| B
ey

0 20

—— 10 m/s?
——5m/s?

2,5 m/s?

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

ABASTECIMIENTO DE ENERGIA

WV1-8X8
Racores angulares

www.zimmer-group.es P Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio



> Datos técnicos
Referencia FGR1040

Brida de conexion segun EN ISO 9409-1 TK 40

Desviacion horizontal +/- [mm] 2

Angulo de rotacién méx. [°] 12

Fuerza de sujecion centrada [N] 120

Fuerza de sujecion descentrada [N] 50

Presion de servicio [bar] 4..8

Presién de servicio nominal [bar] 6

Temperatura de servicio [°C] 5..+80

Peso [kg] 0.9
@ Sujecion (lado robot)
@ Abastecimiento de energia

Sujecion lado herramienta
@ Compensacion de posicionamiento
Placa adaptadora
@ Sujecion placa adaptadora
Toma de aire (fijacion excéntrica)
Toma de aire (centraje)
6x M6x6
D)|<N91>4<1
® 7
. °
2 | ﬂavs"@ ‘
é O |
= I J \ L
g '@ 25H7, . <+>2 @
@79

+0.02 QBH7

DIN7984

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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Tamano constructivo FGR1050 / Compensadores de ejes / neumaticas / Componentes para robots

COMPENSADORES DE EJES

TAMANO CONSTRUCTIVO FGR1050

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

centrada

101} el brazo elevador

=

0 25 50

» Fuerzas y momentos
rre centrada
Muestra fuerzas y momentos estaticos
kel y del brazo elevador
5

44

W
—

o

Mr [Nm] 6
My [Nm] 13
Fa [N] 1000

» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO

Ao

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

4 [pieza]
Tornillo cilindrico con hexagono interior
C0912060149

ABASTECIMIENTO DE ENERGIA

)2

GV1-8X8
Racor recto

> Diseno vertical con fuerza de agarre

Muestra el peso de manipulacién maximo en funcion de la aceleracion

—e— 10 m/s?
5 m/s?

2,5 m/s?

75 100 125 150 175 200 225 250 [mm]

> Diseio horizontal con fuerza de aga-

Muestra el peso de manipulacion méaximo en funcion de la aceleracion

—— 10 m/s?
——5m/s?

2,5 m/s?

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

> Diseno vertical con fuerza de agarre
descentrada

Muestra el peso de manipulacion maximo en funcion de la aceleracion

1T} de brazo elevador
4
G -
10
8 |
o
—— 10 m/s?
4 | —o— 5m/s?
. ﬁ_“_\‘\‘\“‘_‘_—‘_‘ 2,5m/s?
0

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

> Diseio horizontal con fuerza de aga-
rre descentrada

Muestra el peso de manipulaciéon méaximo en funcién de la aceleracion

kel y del brazo elevador
3
\ n
2,5
2
15
1 —— 10 m/s?
—— 5m/s?
05 2,5 m/s?
0

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

ABASTECIMIENTO DE ENERGIA

&

WV1-8X8
Racores angulares
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> Datos técnicos

Brida de conexion segun EN ISO 9409-1 TK 50
Desviacion horizontal +/- [mm] 4
Angulo de rotacién méx. [°] 9
Fuerza de sujecion centrada [N] 250
Fuerza de sujecion descentrada [N] 140
Presién de servicio [bar] 4.8
Presién de servicio nominal [bar] 6
Temperatura de servicio [°C] 5..+80
Peso [kg] 1.7

4x90°

6x M6x6
DIN914

[

@ Sujecion (lado robot)
@ Abastecimiento de energia
Sujecion lado herramienta
@ Compensacion de posicionamiento
Placa adaptadora
@ Sujecion placa adaptadora
Toma de aire (fijacion excéntrica)
Toma de aire (centraje)

68

12

| [ d s
LROMARE

—G1/8" @

12

©)

i
¢
w
|

L]

1o =

4x90°

BH7x12 @

4x M6
DIN912

+0.02 @ 6H7

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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Serie XYR1000 / Compensadores de ejes / neumaticas / Componentes para robots

COMPENSADORES DE EJES
SERIE XYR1000

> VENTAJAS DE PRODUCTO

» Fuerza de ajuste y recorrido ajustables

Por medio de tornillos de regulacion puede adaptar per-
fectamente a su aplicacion las caracteristicas del ajuste
en el menor tiempo posible

» De construccion plana

Este tipo de construccion reduce al minimo la carga de
momentos para los robots y permite emplear tamanos
menores y mas economicos

» Posibilidad de fijacion centrada y excéntrica

Segun los requisitos, puede fijar la posicion de ajuste
o bloquearla centrada. Una ayuda para optimizar el
proceso

» EL PRODUCTO ADECUADO PARA SU APLICACION

» A nuestros productos les encantan los retos.
Condiciones extremas, en cualquier lugar del planeta: nuestros sistemas y
componentes acreditados en la practica le ofrecen infinitas posibilidades.
Encuentre el producto adecuado para sus necesidades en particular:
www.zimmer-group.es
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> SUS VENTAJAS EN DETALLE

» DATOS TECNICOS

Deteccion de la posicion del émbolo
- através de detector magnético
- se puede suministrar como accesorio

Carcasa robustay ligera
- Aleacion de aluminio anodizado duro
- circulo primitivo segun EN ISO 9409-1
- altura constructiva minima

Fuerza de compensacion
- ajustable a través de tornillo de regulacion

@ Recorrido de ajuste
- ajustable de forma continua (a partir del tamafo 1063)

Embolo de enclavamiento
- de forma céntrica a través de émbolo cdnico

@ Enclavamiento excéntrico
- através de émbolo neumatico con disco de friccion

Guia lineal

- para la absorcion de elevadas fuerzas y momentos

Placa de compensacion
- para la compensacion de errores de posicion en la direccion XY

constructivo
XYR1040
XYR1050
XYR1063
XYR1080
XYR1100
XYR1125
XYR1160
XYR1200

» MAS INFORMACION DISPONIBLE ONLINE

Brida de conexion segiin EN

Fuerza de sujecion

1SO 9409-1 Carrera X/Y nivel +/- Fuerza de sujecion centrada descentrada

[mm] [N] [N]

TK 40 3 150 30

TK 50 3.5 250 50

TK 63 4.5 400 125

TK 80 615 600 250

TK 100 6.0 900 450

TK 125 8.0 1500 600

TK 160 10.0 2000 1000

TK 200 125 3000 1250

Toda la informacion a un clic: www.zimmer-group.es. Encuentre mediante el n.® de pedido los datos, los dibu-
jos, los modelos en 3Dy las instrucciones de servicio del producto que desee en funcion de su tamano. Rapi-

do, claro y siempre actualizado.

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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Tamano constructivo XYR1040 / Compensadores de ejes / neumaticas / Componentes para robots

COMPENSADORES DE EJES

TAMANO CONSTRUCTIVO XYR1040

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

> Diseno vertical con fuerza de agarre
centrada
Muestra el peso maximo de manipulacion en funcion de la aceleracion
kgl y el brazo de palanca con el montaje céntrico debajo del producto. No
9 sustituye al diserio técnico.
9
8
S =
6
5 L
4
3 —— 10 m/s?
2 —— 5 m/s?
1 2,5 m/s?
0
0 50 100 150 200 250 [mm]
» Fuerzas y momentos > Diseio horizontal con fuerza de aga-
rre centrada
Muestra fuerzas y momentos estéticos Muestra el peso méximo de manipulacin en funcion de la aceleracién
kgl y el brazo de palanca con el montaje céntrico debajo del producto. No
9 sustituye al diserio técnico.
6
B -
5
4
3
2 —— 10 m/s?
—— 5m/s?
1 2,5 m/s?
0
0 50 100 150 200 250 [mm]
Mr [Nm] 10
My [Nm] 10
Fa[N] 250

» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO

4 [pieza]
a Tornillo cilindrico con hexagono interior
& F C7984060149

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

SENAL

= : é GVM5
= Racor recto =

Qe -

> Diseno vertical con fuerza de agarre
descentrada

Muestra el peso maximo de manipulacion en funcion de la aceleracion
kal y el brazo de palanca con el montaje céntrico debajo del producto. No
9 sustituye al diserio técnico.

[

5 -
4
u
3
2 —— 10mys?
——5m/s?
1 2,5 m/s?
0
0 50 100 150 200 250 [mm]

> Diseio horizontal con fuerza de aga-
rre descentrada
Muestra el peso maximo de manipulacion en funcién de la aceleracion

kgl y el brazo de palanca con el montaje céntrico debajo del producto. No
9 sustituye al disefio técnico.
1,

2
| |
1

08
06
04 —— 10 m/s?
5 m/s?
02 25 m/se
0
0 50 100 150 200 250 [mm]
ZUB109817

Deteccion magn. posicion émbolo

_——
WVMS
K Racores angulares
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> Datos técnicos
Referencia XYR1040-B

Brida de conexion segun EN ISO 9409-1 TK 40
Carrera X/Y nivel +/- [mm] &)
Fuerza de sujecion centrada [N] 150
Fuerza de sujecion descentrada [N] 30
Presion de servicio [bar] 1..8
Presién de servicio nominal [bar] 6
Temperatura de servicio [°C] 5..+80
Volumen de cilindro por ciclo centrado [cm?] | 6
Volumen de cilindro por ciclo descentrado [cm?3] | 3
Momento de inercia [kgcm?] 3.4
Peso [kg] 0.49

@ 25 H7x4 @ Sujecion (lado robot)
P 6H7x6 @ @ Abastecimiento de energia
Ab/ 4><M6xwo@ @ Deteccion de posicion del émbolo

@ Sujecion lado herramienta

@m @ Tornillo de regulacion de recorrido

@ Tornillo de regulacion pieza freno

[

i 4&_]/} Sujecion soporte deteccion
>® ~1 /®{ Recorrido X
‘ @ Recorrido Y
=y @ Embolo de enclavamiento encalavado
P40 enclavamiento fuera de centro desactivado
*002P6H7 Embolo de enclavamiento desenclavado
@ s 1 enclavamiento fuera de centro activado

55
Q
2
(BERY

s \ 0

74
65

o>rdg| f

t— @6 H7x6 @

@\ |

75
£
©

4xM6 O4
DIN 7984
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Tamano constructivo XYR1050 / Compensadores de ejes / neumaticas / Componentes para robots

COMPENSADORES DE EJES

TAMANO CONSTRUCTIVO XYR1050

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

centrada

[

sustituye al diserio técnico.

» Fuerzas y momentos
rre centrada
Muestra fuerzas y momentos estaticos

> Diseno vertical con fuerza de agarre

Muestra el peso maximo de manipulacion en funcion de la aceleracion
kgl y el brazo de palanca con el montaje céntrico debajo del producto. No

18
‘6 =
14
12
10 =
8
6 —— 10 m/s?
4 e 5m/s?
2 2,5 m/s?
0
0 50 100 150 200 250 300 [mm]

> Diseio horizontal con fuerza de aga-

Muestra el peso méaximo de manipulacion en funcién de la aceleracion
) y el brazo de palanca con el montaje céntrico debajo del producto. No

k9l ¢ siituye al diseo técnico.
9
8 I | |
7
6
5
4
5 —— 10 m/s?
5 ——5m/s?
1 2,5m/s?
0
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
Mr [Nm] 20
My [Nm] 20
Fa [N] 500

» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO

Ao

4 [pieza]
Tornillo cilindrico con hexagono interior
C7984060149

ACCESORIOS RECOMENDADOS

Qe -

GVM5
Racor recto

SENAL

=

.

>

[kgl

C- N W A OO~ ®O

>

[kg]
18
1.6
14
12
1

08
0,6
04

02
0

ZUB1

Diseno vertical con fuerza de agarre
descentrada

Muestra el peso maximo de manipulacion en funcion de la aceleracion
y el brazo de palanca con el montaje céntrico debajo del producto. No

sustituye al diserio técnico.
L
—— 10 m/s?
—a— 5m/s?
2,5 m/s?
0 50 100 150 200 250 300 [mm]

Diseio horizontal con fuerza de aga-
rre descentrada

Muestra el peso méaximo de manipulacion en funcion de la aceleracion
y el brazo de palanca con el montaje céntrico debajo del producto. No

sustituye al disefio técnico.
i
—— 10 m/s?
—o 5 m/s?
2,5 m/s?
0 50 100 150 200 250 300 [mm]
09835

Deteccion magn. posicion émbolo

WVM5
Racores angulares
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> Datos técnicos

XYR1050-B
Brida de conexion segun EN ISO 9409-1 TK 50
Carrera X/Y nivel +/- [mm] 3.5
Fuerza de sujecion centrada [N] 250
Fuerza de sujecion descentrada [N] 50
Presion de servicio [bar] 1..8
Presién de servicio nominal [bar] 6
Temperatura de servicio [°C] 5..+80
Volumen de cilindro por ciclo centrado [cm?] | 8
Volumen de cilindro por ciclo descentrado [cm?] | 4
Momento de inercia [kgcm?] 6.2
Peso [kg] 0.65
@ ?31.5 H7x5 @ Sujecion (lado robot)
P 6 H7X6 @ @ Abastecimiento de energia
@ @ Deteccion de posicion del émbolo
4xM6x10 Ly .
@ Sujecion lado herramienta
@ Tornillo de regulacion de recorrido
@ Tornillo de regulacion pieza freno
Sujecion soporte deteccion
Recorrido X
@ Recorrido Y
Embolo de enclavamiento encalavado
enclavamiento fuera de centro desactivado
Embolo de enclavamiento desenclavado
enclavamiento fuera de centro activado
N @ 2xM5 N
2
Tt ! et
‘ S ete : q
9 3 \ o I i \
| | _ ~| |
T 1 | 5 \ E]

7.5

4xM6
DIN 7984

=
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Tamano constructivo XYR1063 / Compensadores de ejes / neumaticas / Componentes para robots

COMPENSADORES DE EJES
TAMANO CONSTRUCTIVO XYR1063

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

» Fuerzas y momentos

Muestra fuerzas y momentos estaticos

> Diseno vertical con fuerza de agarre
centrada

Muestra el peso maximo de manipulacion en funcion de la aceleracion

kgl y el brazo de palanca con el montaje céntrico debajo del producto. No
9 sustituye al diserio técnico.

35

30 B=
25

20 ~e u
. ._‘_‘_\\\
10

5 2,5 m/s?

—e— 10 m/s?
——5m/s?

0 50 100 150 200 250 300 350 [mm]

> Diseio horizontal con fuerza de aga-
rre centrada

Muestra el peso maximo de manipulacion en funcion de la aceleracion

> Diseno vertical con fuerza de agarre
descentrada

Muestra el peso maximo de manipulacion en funcion de la aceleracion
y el brazo de palanca con el montaje céntrico debajo del producto. No

lkal sustituye al diserio técnico.
30
25 -
20
L
15
———o————o——o—o—
10 —— 10 m/s?
—— 5m/s?
5 2,5m/s?
0
0 100 200 300 400 [mm]

> Diseio horizontal con fuerza de aga-
rre descentrada

Muestra el peso maximo de manipulacion en funcion de la aceleracion

wal Y el brazo de palanca con el montaje céntrico debajo del producto. No vl Y el brazo de palanca con el montaje céntrico debajo del producto. No
[ Z] sustituye al disero técnico. K9l & sitituye al diseio técnico.
1 6
16 u ' |
14 I 5
12 4 oo
10
3 o o o o o o oo
8
: .—\\\1 —— 10 m/s? 2 —— 10 m/s?
4 —— 5 m/s? —— 5 m/s?
5 2,5 m/s? 1 2,5 m/s?
0 0
0 50 100 150 200 250 300 350 [mm] 0 100 200 300 400 [mm]
Mr [Nm] 60
My [Nm] 60
Fa[N] 750
» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO
3 [pieza] 4 [pieza]
'iﬂ Soporte de detector a Tornillo cilindrico con hexagono interior
KB8K & ’ C7984060149
» ACCESORIOS RECOMENDADOS
a
ABASTECIMIENTO DE ENERGIA ! SENAL
o
GVMS5 @ NJ8-E2
Racor recto R Detector inductivo - Cable 5 m
WVM5 NJ8-E2S S

Racores angulares

Detector inductivo - Conector M8

KHA1000-8
Deteccion alternativa

+=*

ZUB109833
Deteccion magn. posicién émbolo
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Brida de conexion segun EN ISO 9409-1
Carrera X/Y nivel +/- [mm]
Fuerza de sujecion centrada [N]
Fuerza de sujecion descentrada [N]
Presion de servicio [bar]

Presién de servicio nominal [bar]
Temperatura de servicio [°C]

Volumen de cilindro por ciclo centrado [cm?] | 1

4
4
1

6

Volumen de cilindro por ciclo descentrado [cm?3] | 9

1.

5..

> Datos técnicos

XYR1063-B
TK 63

.5
00
25
8

+80
6

Momento de inercia [kgcm?] 32.8
Peso [kg] 1.7
Ba0HD6 @ Sujecion (lado robot)
X
@ @6 HTx6 @ (2) Abastecimiento de energia
@ Deteccion de posicion del émbolo
‘(‘9\/ HMex13 @ @D Sujecion lado herramienta
A @ Tornillo de regulacion de recorrido
;* I 1 @ Tornillo de regulacion pieza freno
e Sujecion soporte deteccion
| Recorrido X
@ Recorrido Y
@63 N
T502 o Recorrido émbolo

@
@
0

6xM3x5
@ \

2xM5

|

.90
. .
I

@
0
0

ﬁr o
) |
<l

=

il
>

AT

3xM3x5

21

4.8

4.5

[N
s‘e
A
I

@@40 H7x3

<t

NOS

.5

119
105

=

T

-

|

T

&

7.5

P63
£0.02
1

5
9
127

6H7

| ]

[¢]
11
2
|

uta

4xM6

@ DIN 7984

@
<

— ¢6H7x6®

144 |

@ Deteccion enclavamiento fuera de centro

@ Deteccion émbolo de enclavamiento

@ Embolo de enclavamiento encalavado
enclavamiento fuera de centro desactivado

Embolo de enclavamiento desenclavado
enclavamiento fuera de centro activado
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Tamano constructivo XYR1080 / Compensadores de ejes / neumaticas / Componentes para robots

COMPENSADORES DE EJES
TAMANO CONSTRUCTIVO XYR1080

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

» Fuerzas y momentos

Muestra fuerzas y momentos estaticos

> Diseno vertical con fuerza de agarre
centrada
Muestra el peso maximo de manipulacion en funcion de la aceleracion

kgl y el brazo de palanca con el montaje céntrico debajo del producto. No
9 sustituye al diserio técnico.
70

) ]
50
20 u
30
—— 7,6 m/s?

20 e 35m/s?
10 2m/s?

0

0 100 200 300 400 500 [mm]

> Diseio horizontal con fuerza de aga-
rre centrada

Muestra el peso maximo de manipulacion en funcion de la aceleracion

> Diseno vertical con fuerza de agarre
descentrada
Muestra el peso maximo de manipulacion en funcion de la aceleracion

kgl y el brazo de palanca con el montaje céntrico debajo del producto. No
9 sustituye al diserio técnico.
70

o0 -
50
40 L
30
—— 7,5m/s?

20 ——35m/s?
10 2 m/s?

0

0 100 200 300 400 500 [mm]

> Diseio horizontal con fuerza de aga-
rre descentrada

Muestra el peso maximo de manipulacion en funcion de la aceleracion

kgl Y el brazo de palanca con el montaje céntrico debajo del producto. No wal Y el brazo de palanca con el montaje céntrico debajo del producto. No
k9l & siituye al diseo técnico. [ Z] sustituye al disefio técnico.
30 1
25 I n 10 ' r
20 8
15 6
10 —— 7,5m/s? 4 —— 7,5m/s?
—e— 3,5 m/s? —— 3,5 m/s?
5 2 m/s? 2 2 m/s?
0 0
0 100 200 300 400 500 [mm] 0 100 200 300 400 500 [mm]
Mr [Nm] 100
My [Nm] 100
Fa [N] 1500
» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO
3 [pieza] 6 [pieza]
'iﬂ Soporte de detector a Tornillo cilindrico con hexagono interior
KB8K & ’ C7984080229
» ACCESORIOS RECOMENDADOS
a
ABASTECIMIENTO DE ENERGIA ! SENAL
o
GV1-8X8 @ NJ8-E2
Racor recto R Detector inductivo - Cable 5 m
WV1-8X8 NJ8-E2S S

Racores angulares

Detector inductivo - Conector M8

KHA1000-8
Deteccion alternativa

+=*

ZUB109831
Deteccion magn. posicién émbolo
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> Datos técnicos

XYR1080-B
Brida de conexion segun EN ISO 9409-1 TK 80
Carrera X/Y nivel +/- [mm] 515
Fuerza de sujecion centrada [N] 600
Fuerza de sujecion descentrada [N] 250
Presion de servicio [bar] 1..8
Presién de servicio nominal [bar] 6
Temperatura de servicio [°C] 5..+80
Volumen de cilindro por ciclo centrado [cm?] | 36
Volumen de cilindro por ciclo descentrado [cm®] | 21
Momento de inercia [kgcm?] 73.9
Peso [kg] 2.6
@ 50 H7x6 @ sujecion (lado robot)
B8 Hne @ @ Abastef:jmiento dg f-},nergfa,
@ Deteccion de posicion del émbolo
0 SxM8x14 @ @ Sujelcién lado herrzlarnienta ‘
N @ Tornillo de regulacion de recorrido
Q@F: @ Tornillo de regulacion pieza freno
\\ / Sujecion soporte deteccion
B & Recorrido X
‘ @ Recorrido Y
0 o Recorrido émbolo
*0.02 G en7 @ Deteccion enclavamiento fuera de centro
@ Deteccion émbolo de enclavamiento
Embolo de enclavamiento encalavado
@QXGVBH . @ enclavamiento fuera de centro desactivado
6xM3<5 @ @ @10 ! ! ‘O@ 336 Embolo de enclavamiento desenclavado
2 rﬂ‘ ‘ I o) m | Ulm enclavamiento fuera de centro activado
o « .@i@. L_@\Aiﬁje m q‘@
38 5 | | T | E] |
._ﬂ]—%%e S \ CHRIONE
<t
[te)
5.5 @ 5.5 z 5.5 "
<t

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

— B8H7x8

6xM8
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Tamano constructivo XYR1100 / Compensadores de ejes / neumaticas / Componentes para robots

COMPENSADORES DE EJES
TAMANO CONSTRUCTIVO XYR1100

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

» Fuerzas y momentos

Muestra fuerzas y momentos estaticos

> Diseno vertical con fuerza de agarre
centrada
Muestra el peso maximo de manipulacion en funcion de la aceleracion

kgl y el brazo de palanca con el montaje céntrico debajo del producto. No
9 sustituye al diserio técnico.
140

120 =
100
80 L
60
—— 75 m/s?
40 e 35m/s?
20 2mys?
o
0 100 200 300 400 500 [mm]

> Diseio horizontal con fuerza de aga-
rre centrada

Muestra el peso maximo de manipulacion en funcion de la aceleracion

> Diseno vertical con fuerza de agarre
descentrada
Muestra el peso maximo de manipulacion en funcion de la aceleracion

kgl y el brazo de palanca con el montaje céntrico debajo del producto. No
9 sustituye al diserio técnico.
1

120 -
100
80 L
60
—— 75 m/s?

40 e 35m/s?
20 e 2m/s?

0

0 100 200 300 400 500 [mm]

> Diseio horizontal con fuerza de aga-
rre descentrada

Muestra el peso maximo de manipulacion en funcion de la aceleracion

wql Y el brazo de palanca con el montaje céntrico debajo del producto. No wal Y el brazo de palanca con el montaje céntrico debajo del producto. No
[ i] sustituye al disero técnico. [29] sustituye al disefio técnico.
4 0
- B - [ B
30 15
25 12,5
20 10 “~
15 —— 7,5 m/s? 75 —— 7,6 m/s?
10 —e— 3,5 m/s? 5 —— 3,5 m/s?
5 2m/s? 25 2m/s?
0 0
0 100 200 300 400 500 [mm] 0 100 200 300 400 500 [mm]
Mr [Nm] 125
My [Nm] 125
Fa [N] 2750
» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO
3 [pieza] 6 [pieza]
'iﬂ Soporte de detector a Tornillo cilindrico con hexagono interior
KB8K & ’ C7984080229
» ACCESORIOS RECOMENDADOS
a
ABASTECIMIENTO DE ENERGIA ! SENAL
o
GV1-8X8 @ NJ8-E2
Racor recto R Detector inductivo - Cable 5 m
WV1-8X8 NJ8-E2S ®

Racores angulares

Detector inductivo - Conector M8

KHA1000-8
Deteccion alternativa

+=*

ZUB109829
Deteccion magn. posicién émbolo
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> Datos técnicos

Brida de conexion segun EN ISO 9409-1 TK 100
Carrera X/Y nivel +/- [mm] 6.0
Fuerza de sujecion centrada [N] 900
Fuerza de sujecion descentrada [N] 450
Presion de servicio [bar] 1..8
Presién de servicio nominal [bar] 6
Temperatura de servicio [°C] 5..+80
Volumen de cilindro por ciclo centrado [cm?] | 65
Volumen de cilindro por ciclo descentrado [cm?] | 42
Momento de inercia [kgcm?] 204.0
Peso [kg] 4.5

@ 63 H7x10

7{¢8H7x8
/w”ﬁ

\ V 6><M8><17

[mi]

v w J

/ B

17

100
F0.02 BeHr

2x G1/8"

(4.5)

3xM3x5

@
|
i

6xM3x5 10 1
\ 43
flm
I
T

713
66.8

n L 1
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J il
e Tew 1l M Q |
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o

6
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6
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@ 63 h7x4.5

‘
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2 3 a7 L
o o© \ ;
i | B
o 1 w — P8H7x8 @
100
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178.7
186.7
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(=)

@ Sujecion (lado robot)

@ Abastecimiento de energia

@ Deteccion de posicion del émbolo

@ Sujecion lado herramienta

@ Tornillo de regulacion de recorrido

@ Tornillo de regulacion pieza freno

Sujecion soporte deteccion

Recorrido X

@ Recorrido Y

Recorrido émbolo

@ Deteccion enclavamiento fuera de centro

@ Deteccion émbolo de enclavamiento

@ Embolo de enclavamiento encalavado
enclavamiento fuera de centro desactivado

Embolo de enclavamiento desenclavado
enclavamiento fuera de centro activado
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Tamano constructivo XYR1125 / Compensadores de ejes / neumaticas / Componentes para robots

COMPENSADORES DE EJES
TAMANO CONSTRUCTIVO XYR1125

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

» Fuerzas y momentos

Muestra fuerzas y momentos estaticos

> Diseno vertical con fuerza de agarre
centrada
Muestra el peso maximo de manipulacion en funcion de la aceleracion

kgl y el brazo de palanca con el montaje céntrico debajo del producto. No
9 sustituye al diserio técnico.
200

180
160 -
140
120 -
100
80 —— 7,5 m/s?
60 —— 3,5 m/s?
40
20 2m/s?
0
0 100 200 300 400 500 600 [mm]

> Diseio horizontal con fuerza de aga-
rre centrada
Muestra el peso maximo de manipulacion en funcion de la aceleracion

) y el brazo de palanca con el montaje céntrico debajo del producto. No
sustituye al disefio técnico.

. -

50
40
30
20

[kg
70

> Diseno vertical con fuerza de agarre
descentrada
Muestra el peso maximo de manipulacion en funcion de la aceleracion

kgl y el brazo de palanca con el montaje céntrico debajo del producto. No
9 sustituye al diserio técnico.
160

10 _
120
100 u)

80 D—O—O—O—O\\\‘\‘

60

40 — oo,

20 2 m/s?
0

—— 7,5m/s?
——35m/s?

0 100 200 300 400 500 600 [mm]

> Diseio horizontal con fuerza de aga-
rre descentrada
Muestra el peso maximo de manipulacion en funcién de la aceleracion

kgl y el brazo de palanca con el montaje céntrico debajo del producto. No
9 sustituye al disefio técnico.
30

| |
25
20 N
15 ..

—— 7,5m/s? 10 —— 7,5 m/s?
—— 3,5 m/s? —— 3,5 m/s?
10 2 m/s? 5 2 m/s?
0 0
0 100 200 300 400 500 600 [mm] 0 100 200 300 400 500 600 [mm]
Mr [Nm] 200
My [Nm] 200
Fa [N] 4350
» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO
3 [pieza] 6 [pieza]
'iﬂ Soporte de detector a Tornillo cilindrico con hexagono interior
KB8K & ’ C7984100309
» ACCESORIOS RECOMENDADOS
ABASTECIMIENTO DE ENERGIA o [ | SENAL
GV1-8X8 i NJ8-E2
Racor recto R Detector inductivo - Cable 5 m
WV1-8X8 NJ8-E2S N

Racores angulares

Detector inductivo - Conector M8

KHA1000-8
Deteccion alternativa

+=*

ZUB109826
Deteccion magn. posicién émbolo
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> Datos técnicos

Brida de conexion segun EN ISO 9409-1 TK 125
Carrera X/Y nivel +/- [mm] 8.0
Fuerza de sujecion centrada [N] 1500
Fuerza de sujecion descentrada [N] 600
Presion de servicio [bar] 1..8
Presién de servicio nominal [bar] 6
Temperatura de servicio [°C] 5..+80
Volumen de cilindro por ciclo centrado [cm3] | 113
Volumen de cilindro por ciclo descentrado [cm?®] | 64
Momento de inercia [kgcm?] 506.0
Peso [kg] 7.8

@ 2x G1/8" 20,

=@ @ @
o]
=

I :

@10 H7x10 @
6xM10x18 @

217
203

™~— @10H7x10 @

6xM10 o7
DIN 7984

20.2

@ Sujecion (lado robot)

@ Abastecimiento de energia

@ Deteccion de posicion del émbolo

@ Sujecion lado herramienta

@ Tornillo de regulacion de recorrido

@ Tornillo de regulacion pieza freno

Sujecion soporte deteccion

Recorrido X

@ Recorrido Y

Recorrido émbolo

@ Deteccion enclavamiento fuera de centro

@ Deteccion émbolo de enclavamiento

@ Embolo de enclavamiento encalavado
enclavamiento fuera de centro desactivado

Embolo de enclavamiento desenclavado
enclavamiento fuera de centro activado
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Tamano constructivo XYR1160 / Compensadores de ejes / neumaticas / Componentes para robots

COMPENSADORES DE EJES
TAMANO CONSTRUCTIVO XYR1160

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

» Fuerzas y momentos

Muestra fuerzas y momentos estaticos

> Diseno vertical con fuerza de agarre
centrada
Muestra el peso maximo de manipulacion en funcion de la aceleracion

kgl y el brazo de palanca con el montaje céntrico debajo del producto. No
9 sustituye al diserio técnico.
250

200 =
150 n
100 sy
—— 2,5 m/s?
50
1,2 m/s?
0
0 100 200 300 400 500 600 [mm]

> Diseio horizontal con fuerza de aga-
rre centrada

Muestra el peso méaximo de manipulacion en funcién de la aceleracion
kgl y el brazo de palanca con el montaje céntrico debajo del producto. No
sustituye al disefio técnico.
100

90 I | |
80

> Diseno vertical con fuerza de agarre
descentrada
Muestra el peso maximo de manipulacion en funcion de la aceleracion

kgl y el brazo de palanca con el montaje céntrico debajo del producto. No
9 sustituye al diserio técnico.
250

200 =
150 L
100 sy
—— 25 m/s?
50
1,2 m/s?
0
0 100 200 300 400 500 600 [mm]

> Diseio horizontal con fuerza de aga-
rre descentrada
Muestra el peso maximo de manipulacion en funcién de la aceleracion

kgl y el brazo de palanca con el montaje céntrico debajo del producto. No
9 sustituye al disefio técnico.
50

45 ' |
0

70 35
60 30 e
50 25
40 —— 5mys2 20 ——5m/s?
zg —— 2,5 m/s? :2 —— 2,5 m/s?
10 1,2 m/s? 5 1,2 m/s?
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
» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO
3 [pieza] 6 [pieza]
'iﬂ Soporte de detector a Tornillo cilindrico con hexagono interior
KB8K & ’ C7984100309
» ACCESORIOS RECOMENDADOS
ABASTECIMIENTO DE ENERGIA ! SENAL
GV1-8X8 i NJ8-E2
Racor recto R Detector inductivo - Cable 5 m
WV1-8X8 NJ8-E2S S

Racores angulares

Detector inductivo - Conector M8

KHA1000-8
Deteccion alternativa

+=*

ZUB109824
Deteccion magn. posicién émbolo
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Brida de conexion segun EN ISO 9409-1
Carrera X/Y nivel +/- [mm]

Fuerza de sujecion centrada [N]

Fuerza de sujecion descentrada [N]

Presion de servicio [bar]

Presién de servicio nominal [bar]
Temperatura de servicio [°C]

Volumen de cilindro por ciclo centrado [cm?]
Volumen de cilindro por ciclo descentrado [cm?]
Momento de inercia [kgcm?]

Peso [kg]

> Datos técnicos
XYR1160-B
TK 160
10.0
2000
1000
1.8
6
5..+80
189
111
891.0
10.3

@10 H7x10 @
o

)

% 6xM10x18 @

\ /
g
160
0.02 @ 10H7
2x G1/8" 20,
6XM3x5 45) (44 @10 1 Iy 10 3xM3x5 44
0|
3l o
N
ol il il il b i

81.8

|
[te]
N,

i -
[r ] f};t :—Jﬂ ole |IN

37 36

20.2

249
235

™~ @10H7x10 @

¢ 0
6xM10 7
DIN 7984

@ Sujecion (lado robot)

@ Abastecimiento de energia

@ Deteccion de posicion del émbolo

@ Sujecion lado herramienta

@ Tornillo de regulacion de recorrido

@ Tornillo de regulacion pieza freno

Sujecion soporte deteccion

Recorrido X

@ Recorrido Y

Recorrido émbolo

@ Deteccion enclavamiento fuera de centro

@ Deteccion émbolo de enclavamiento

@ Embolo de enclavamiento encalavado
enclavamiento fuera de centro desactivado

Embolo de enclavamiento desenclavado
enclavamiento fuera de centro activado

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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Tamano constructivo XYR1200 / Compensadores de ejes / neumaticas / Componentes para robots

COMPENSADORES DE EJES
TAMANO CONSTRUCTIVO XYR1200

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

» Fuerzas y momentos

Muestra fuerzas y momentos estaticos

> Diseno vertical con fuerza de agarre
centrada
Muestra el peso maximo de manipulacion en funcion de la aceleracion

kgl y el brazo de palanca con el montaje céntrico debajo del producto. No
9 sustituye al diserio técnico.
400

350 -
300
250 -
200
150 —— 5m/s?
100 ——2,5m/s?

50 1.2 m/s?

0
[ 200 400 600 800 [mm]

> Diseio horizontal con fuerza de aga-
rre centrada

Muestra el peso maximo de manipulacion en funcion de la aceleracion

> Diseno vertical con fuerza de agarre
descentrada
Muestra el peso maximo de manipulacion en funcion de la aceleracion

kgl y el brazo de palanca con el montaje céntrico debajo del producto. No
9 sustituye al diserio técnico.
400

%0 =

300

250 -
200 .

150 —— 5mys?
100 .—.—.—.\

50 1,2 m/s?
0

——25m/s?

0 200 400 600 800 [mm]

> Diseio horizontal con fuerza de aga-
rre descentrada

Muestra el peso maximo de manipulacion en funcion de la aceleracion

kgl y el brazo de palanca con el montaje céntrico debajo del producto. No kgl y el brazo de palanca con el montaje céntrico debajo del producto. No
9 sustituye al diserio técnico. 9 sustituye al disefio técnico.
160 60
140 I | | 50 ' L |
120
40 L= = e
100
80 30
60 —— 5 m/s? 20 —— 5 m/s?
40 —— 2,5 m/s? —— 2,5 m/s?
20 1,2 m/s? 10 1,2 m/s?
0 0
0 200 400 600 800 [mm] 0 200 400 600 800 [mm]
Mr [Nm] 600
My [Nm] 600
Fa [N] 8000
» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO
3 [pieza] 6 [pieza]
'iﬂ Soporte de detector a Tornillo cilindrico con hexagono interior
KB8K & ’ C7984120309
» ACCESORIOS RECOMENDADOS
a
ABASTECIMIENTO DE ENERGIA ! SENAL
o
GV1-8X8 @ NJ8-E2
Racor recto R Detector inductivo - Cable 5 m
WV1-8X8 NJ8-E2S S

Racores angulares

Detector inductivo - Conector M8

KHA1000-8
Deteccion alternativa

+=*

ZUB109821
Deteccion magn. posicién émbolo
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> Datos técnicos

Brida de conexion segun EN ISO 9409-1 T
Carrera X/Y nivel +/- [mm] 1
Fuerza de sujecion centrada [N] 3
Fuerza de sujecion descentrada [N] 1
Presion de servicio [bar] 1.
Presién de servicio nominal [bar] 6
Temperatura de servicio [°C] 5.
Volumen de cilindro por ciclo centrado [cm?] | 3
Volumen de cilindro por ciclo descentrado [cm?3] | 1
Momento de inercia [kgcm?] 2
Peso [kg] 1

K200
2.5
000
250

8

+80
23

73
217.0
7.7

@ 125 H7x14

@12 H7x12@

@2xe1 /8" 20

6xM12x24 @

.@ o 1
6xM3x5 ? ’
il

1
— =4

fh_ 1

2

97

o
)|

i BB L 3§
| |

& | 1
|

‘ﬂ@"”“ )

@ 125 h7x7

125

289
275
\
- )

| @12H7x12 @

20
+0.02
275

12H7

i
6xM12 Os
DIN 7984

254 ‘

@ Sujecion (lado robot)

@ Abastecimiento de energia

@ Deteccion de posicion del émbolo

@ Sujecion lado herramienta

@ Tornillo de regulacion de recorrido

@ Tornillo de regulacion pieza freno

Sujecion soporte deteccion

Recorrido X

@ Recorrido Y

Recorrido émbolo

@ Deteccion enclavamiento fuera de centro

@ Deteccion émbolo de enclavamiento

@ Embolo de enclavamiento encalavado
enclavamiento fuera de centro desactivado

Embolo de enclavamiento desenclavado
enclavamiento fuera de centro activado

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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Serie ZR1000 / Compensadores de ejes / neumaticas / Componentes para robots

COMPENSADORES DE EJES
SERIE ZR1000

> VENTAJAS DE PRODUCTO

P> Sensibilidad de disparo ajustable

Mediante el control de la presién de aire, se puede ajus-
tar de forma optima la sensibilidad a su aplicacion.

» Detectores integrados

Cuando se desvia en la direccion Z, el sensor disponible
opcionalmente envia dos sefnales de aprendizaje a la
unidad de control.

» Bloqueo neumatico

Tras el accionamiento neumatico, la compensacion del
eje se bloquea en una posicion final definida y puede
soportar altas cargas dinamicas.

» CARACTERISTICAS DE LA SERIE

Tamano constructivo Version
b4 1 mill. de ciclos sin mantenimiento (max.) (]
1Mio
+§ Detector magnético °
@\7 Protegido contra corrosion °
%. Posibilidad de aire presurizado o
P40 | IP40 ([ ]
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> SUS VENTAJAS EN DETALLE

Deteccion de la posicion del émbolo
- através de detector magnético
- disponibles opcionalmente como accesorios

Carcasa robustay ligera
- Aleacion de aluminio anodizado duro
- altura constructiva minima
- Grado de proteccion IP40 de serie

Brida de unién
- circulo primitivo segun EN ISO 9409-1

@ Embolo de enclavamiento
- cilindro neumatico de simple efecto
- con muelle integrado
- bloquea el eje Z

Guia lineal
- para la absorcion de elevadas fuerzas y momentos
- Soportes de guia de acero/acero para una precision duradera

» DATOS TECNICOS

Sldaee It;t:;\g):g;_:egun ER Carrera en el eje Z Fuerza de sujecion Peso
ZR1040 TK 40 8 250 0.52
ZR1050 TK 50 8 500 0.67
ZR1063 TK 63 10 1000 1.1
ZR1080 TK 80 10 1500 1.8
ZR1100 TK 100 15 3000 3.1
ZR1125 TK 125 15 4500 5.1
ZR1160 TK 160 20 6500 8.8
ZR1200 TK 200 20 11500 13

» MAS INFORMACION DISPONIBLE ONLINE

Toda la informacion a un clic: www.zimmer-group.es. Encuentre mediante el n.® de pedido los datos, los dibu-
jos, los modelos en 3Dy las instrucciones de servicio del producto que desee en funcion de su tamano. Rapi-
do, claro y siempre actualizado.

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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Tamano constructivo ZR1040 / Compensadores de ejes / neumaticas / Componentes para robots

COMPENSADORES DE EJES
TAMANO CONSTRUCTIVO ZR1040

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

P> Posicion de montaje variable

Muestra el peso maximo de manejo en funcion de la aceleracion y la
distancia del centro de gravedad desde el centro de la superficie

lkal atornillada. No sustituye al disefio técnico.

6

5

4

3

o —— 10 m/s?

——5m/s?

1 2,5m/s?
0

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

» Fuerzas y momentos » Posicion de montaje variable > Deflexion
Muestra fuerzas y momentos estaticos Muestra la deflexion maxima a en funcién de la carga F y la distancia L. No
a[mm) sustituye al disefio técnico.
12 Carga F l

‘ Fa 1o
W M .

—— 50N

. 30N Deflexion a
N =

02 10N

Distancia L

0,0

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

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

» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO

1 [pieza]
Soporte detector
ZUB000035

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

ABASTECIMIENTO DE ENERGIA é @ CONEXIONES/OTROS
.&é GVMS5 m— KAG500 @
ﬁ“. Racor recto // Cable conector recto, cable 5 m - Hembra M8
T— 5
‘gg?cfrses angulares /’ g:k\:\\’esgc?neotor acodado, cable 5 m - Hembra M8 J

il
o

MFS01-S-KHC-P2-PNP
Sensor de 2 puntos angular, cable de 0,3 m - o o
conector M8
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Brida de conexion segun EN ISO 9409-1
Carrera en el eje Z [mm]

Fuerza de sujecion [N]

Fuerza del muelle [N]

Precision de repeticion +/- [mm]

Presién de servicio [bar]

Presién de servicio nominal [bar]
Temperatura de servicio [°C]

Volumen de cilindro por ciclo [cm?]
Momento de inercia de la masa en torno al eje Z [kgem2]
Proteccion segun IEC 60529

Peso [kg]

> Datos técnicos
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 @

@ Sujecion (lado robot)

@ Abastecimiento de energia
Fijacion (por parte del cliente)

@ Recorrido Z

Sujecion soporte deteccion

@ Ventilacion
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Tamano constructivo ZR1050 / Compensadores de ejes / neumaticas / Componentes para robots

COMPENSADORES DE EJES
TAMANO CONSTRUCTIVO ZR1050

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

P> Posicion de montaje variable

Muestra el peso maximo de manejo en funcion de la aceleracion y la
distancia del centro de gravedad desde el centro de la superficie

lkal atornillada. No sustituye al disefio técnico.

4 —— 10 m/s?
e 5 m/s?

2,5 m/s?

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

» Fuerzas y momentos » Posicion de montaje variable > Deflexion
Muestra fuerzas y momentos estaticos Muestra la deflexion maxima a en funcién de la carga F y la distancia L. No
a[mm] sustituye al disefio técnico.
25 Carga F l

‘ Fa 20

—— 80N
1,0
45N Deflexion a
—=30N
O e e sy 000 R T
15N
ol Distancia L

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

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

» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO

1 [pieza]
Soporte detector
ZUB000035

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

ABASTECIMIENTO DE ENERGIA é @ CONEXIONES/OTROS
.&é GVMS5 m— KAG500 @
ﬁ“. Racor recto // Cable conector recto, cable 5 m - Hembra M8
T— 5
‘gg?cfrses angulares /’ g:k\:\\’esgc?neotor acodado, cable 5 m - Hembra M8 J

il
o

MFS01-S-KHC-P2-PNP
Sensor de 2 puntos angular, cable de 0,3 m - o o
conector M8
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Brida de conexion segun EN ISO 9409-1
Carrera en el eje Z [mm]

Fuerza de sujecion [N]

Fuerza del muelle [N]

Precision de repeticion +/- [mm]

Presién de servicio [bar]

Presién de servicio nominal [bar]
Temperatura de servicio [°C]

Volumen de cilindro por ciclo [cm?]
Momento de inercia de la masa en torno al eje Z [kgem2]
Proteccion segun IEC 60529

Peso [kg]

> Datos técnicos
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)

21
—

36.8

4.5

9 max

60.3

o=
w

77.5

50
+0.02 B6H7
@ 31.5h7x2.5 ¢6H7x5@

@ Sujecion (lado robot)

@ Abastecimiento de energia
Fijacion (por parte del cliente)

@ Recorrido Z

Sujecion soporte deteccion

@ Ventilacion
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Tamano constructivo ZR1063 / Compensadores de ejes / neumaticas / Componentes para robots

COMPENSADORES DE EJES
TAMANO CONSTRUCTIVO ZR1063

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

P> Posicion de montaje variable

Muestra el peso maximo de manejo en funcion de la aceleracion y la
distancia del centro de gravedad desde el centro de la superficie
atornillada. No sustituye al disefio técnico.

10 |
8
6 —— 10 m/s?
4
2
0

——5m/s?

2,5 m/s?

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

» Fuerzas y momentos » Posicion de montaje variable > Deflexion
Muestra fuerzas y momentos estaticos Muestra la deflexion maxima a en funcién de la carga F y la distancia L. No
a[mm] sustituye al disefio técnico.
25 Carga F l

‘ Fa 20

—— 200N
1,0
100N Deflexion a
== SON
0N ey 00 WER T
20N
. Distancia L

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

Mr [Nm] 120
My [Nm] 60
Fa [N] 750

» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO

1 [pieza]
Soporte detector
ZUB000035

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

ABASTECIMIENTO DE ENERGIA é @ CONEXIONES/OTROS
.&é GVMS5 m— KAG500 @
ﬁ“. Racor recto // Cable conector recto, cable 5 m - Hembra M8
T— 5
‘gg?cfrses angulares /’ g:k\:\\’esgc?neotor acodado, cable 5 m - Hembra M8 J

il
o

MFS01-S-KHC-P2-PNP
Sensor de 2 puntos angular, cable de 0,3 m - o o
conector M8
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> Datos técnicos

ZR1063-A

Brida de conexion segun EN ISO 9409-1 TK 63
Carrera en el eje Z [mm] 10
Fuerza de sujecion [N] 1000
Fuerza del muelle [N] 50 ...62
Precision de repeticion +/- [mm] 0.01
Presién de servicio [bar] 1..8
Presién de servicio nominal [bar] 6
Temperatura de servicio [°C] 5..+80
Volumen de cilindro por ciclo [cm?] 45
Momento de inercia de la masa en torno al eje Z [kgem?] | 17
Proteccion segun IEC 60529 IP40
Peso [kg] 1.1

63

+0.02

@ B 40H7x3.5

4x90°

@ 4xM6 O4
DIN7984

6H7

ore
H,
o
o
N
(o)}
(5]

6H7

o)

‘ ol
@ H:\ﬂl

\1 |
(<]
N | ©Q

| \ N

| o

‘ <
3 | g
<~ ‘ ol >

I

|

?915

@ Sujecion (lado robot)

@ Abastecimiento de energia
Fijacion (por parte del cliente)

@ Recorrido Z

Sujecion soporte deteccion

@ Ventilacion
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Tamano constructivo ZR1080 / Compensadores de ejes / neumaticas / Componentes para robots

COMPENSADORES DE EJES
TAMANO CONSTRUCTIVO ZR1080

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

P> Posicion de montaje variable

Muestra el peso maximo de manejo en funcion de la aceleracion y la
distancia del centro de gravedad desde el centro de la superficie

lkal atornillada. No sustituye al disefio técnico.
35
30 |
25
20 |
15
—e— 10 m/s?
10
e 5 m/s?
5 2,5 m/s?
0

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

» Fuerzas y momentos » Posicion de montaje variable > Deflexion
Muestra fuerzas y momentos estéticos Muestra la deflexion méxima a en funcion de la carga F y la distancia L. No
a[mm] sustituye al disefio técnico.
35 Carga F l
3,0

‘ Fa 25
Mr (“ 4“ My 20

15 —— 250N
—— 140N
—— 80N
05 30N

0,0

10 Deflexion a

Distancia L

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

Mr [Nm] 200
My [Nm] 100
Fa [N] 1500

» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO

1 [pieza]
Soporte detector
ZUB000035

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

ABASTECIMIENTO DE ENERGIA é @ CONEXIONES/OTROS
.&é GVMS5 m— KAG500 @
ﬁ“. Racor recto // Cable conector recto, cable 5 m - Hembra M8
T— 5
‘gg?cfrses angulares /’ g:k\:\\’esgc?neotor acodado, cable 5 m - Hembra M8 J

il
o

MFS01-S-KHC-P2-PNP
Sensor de 2 puntos angular, cable de 0,3 m - o o
conector M8
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Brida de conexion segun EN ISO 9409-1
Carrera en el eje Z [mm]

Fuerza de sujecion [N]

Fuerza del muelle [N]

Precision de repeticion +/- [mm]

Presién de servicio [bar]

Presién de servicio nominal [bar]
Temperatura de servicio [°C]

Volumen de cilindro por ciclo [cm?]
Momento de inercia de la masa en torno al eje Z [kgem2]
Proteccion segun IEC 60529

Peso [kg]

> Datos técnicos
ZR1080-A
TK 80
10
1500
60 ... 70
0.01
1.8
6
5..+80
85
85)
1P40
1.8

80
1002 B8H7T
@ 50H7x3.5

»\ 6xM8x8* @

12

e
6xO8

6xM8 Os
DIN7984 @ M5x4.5 @

(3.5)

24.6

6

47.8

12 max
75.9

@ Sujecion (lado robot)

@ Abastecimiento de energia
Fijacion (por parte del cliente)

@ Recorrido Z

Sujecion soporte deteccion

@ Ventilacion
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Tamano constructivo ZR1100 / Compensadores de ejes / neumaticas / Componentes para robots

COMPENSADORES DE EJES
TAMANO CONSTRUCTIVO ZR1100

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

P> Posicion de montaje variable

Muestra el peso maximo de manejo en funcion de la aceleracion y la
distancia del centro de gravedad desde el centro de la superficie

lkal atornillada. No sustituye al disefio técnico.
70 ‘
60
50 |
40 |
30
—e— 10 m/s?
20 —— 5 m/s?
10 2,5 m/s?
0

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

» Fuerzas y momentos » Posicion de montaje variable > Deflexion
Muestra fuerzas y momentos estaticos Muestra a deflexion maxima a en funcion de la carga F y la distancia L. No
afmm) sustituye al diseio técnico.
12 Carga F l
1,0
‘ Fa
08
Mr (—5 4-‘ My
06 ——313N
04 ——225N Deflexion a
— 150N |

02 75N

Distancia L

0,0

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

Mr [Nm] 250
My [Nm] 125
Fa [N] 2750

» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO

1 [pieza]
Soporte detector
ZUB000036

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

ABASTECIMIENTO DE ENERGIA é @ CONEXIONES/OTROS
.&é GVMS5 m— KAG500 @
ﬁ“. Racor recto // Cable conector recto, cable 5 m - Hembra M8
T— 5
‘gg?cfrses angulares /’ g:k\:\\’esgc?neotor acodado, cable 5 m - Hembra M8 J

il
o

MFS01-S-KHC-P2-PNP
Sensor de 2 puntos angular, cable de 0,3 m - o o
conector M8
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Brida de conexion segun EN ISO 9409-1
Carrera en el eje Z [mm]

Fuerza de sujecion [N]

Fuerza del muelle [N]

Precision de repeticion +/- [mm]

Presién de servicio [bar]

Presién de servicio nominal [bar]
Temperatura de servicio [°C]

Volumen de cilindro por ciclo [cm?]
Momento de inercia de la masa en torno al eje Z [kgem2]
Proteccion segun IEC 60529

Peso [kg]

> Datos técnicos
ZR1100-A
TK 100
15
3000
75..97
0.01
1.8
6
5..+80
230
90
1P40
3.1

6xM8 Os
DIN7984 Mbx4.5 @

@ Sujecion (lado robot)

@ Abastecimiento de energia
Fijacion (por parte del cliente)

@ Recorrido Z

Sujecion soporte deteccion

@ Ventilacion

0|
<
N ‘ :[m M N
A | I a——a— ] I
(AN Il
© AL
|
I
| o
I g
@ | 8
© I £
‘ o o
I
1
134

140

@@—T

100

+0.02

@ @ 63h7x2.5

8H7 ‘
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Tamafo constructivo ZR1125 / Compensadores de ejes / neumaticas / Componentes para robots

COMPENSADORES DE EJES
TAMANO CONSTRUCTIVO ZR1125

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

P> Posicion de montaje variable

Muestra el peso maximo de manejo en funcion de la aceleracion y la
distancia del centro de gravedad desde el centro de la superficie
atornillada. No sustituye al disefio técnico.

—e— 10 m/s?
e 5 m/s?

2,5 m/s?

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

» Fuerzas y momentos » Posicion de montaje variable > Deflexion
Muestra fuerzas y momentos estaticos Muestra la deflexion maxima a en funcién de la carga F y la distancia L. No
a[mm] sustituye al disefio técnico.
25 Carga F l

‘ Fa 20

—— 400N
1,0
300N Deflexion a
——200N
0N e e T g 02020 RN T
100N
ol Distancia L

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

Mr [Nm] 400
My [Nm] 200
Fa [N] 4350

» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO

1 [pieza]
Soporte detector
ZUB000036

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

ABASTECIMIENTO DE ENERGIA é @ CONEXIONES/OTROS
.&é GVMS5 m— KAG500 @
ﬁ“. Racor recto // Cable conector recto, cable 5 m - Hembra M8
T— 5
‘gg?cfrses angulares /’ g:k\:\\’esgc?neotor acodado, cable 5 m - Hembra M8 J

il
o

MFS01-S-KHC-P2-PNP
Sensor de 2 puntos angular, cable de 0,3 m - o o
conector M8

132  www.zimmer-group.es P Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio



> Datos técnicos

ZR1125-A
Brida de conexion segun EN ISO 9409-1 TK 125
Carrera en el eje Z [mm] 15
Fuerza de sujecion [N] 4500
Fuerza del muelle [N] 125 ... 160
Precision de repeticion +/- [mm] 0.01
Presién de servicio [bar] 1..8
Presién de servicio nominal [bar] 6
Temperatura de servicio [°C] 5..+80
Volumen de cilindro por ciclo [cm?] 265
Momento de inercia de la masa en torno al eje Z [kgem?] | 205
Proteccion segun IEC 60529 IP40
Peso [kg] 51

ioloz‘%mw @ Sujecion (lado robot)
@ @ 80H7X3.5 @ Abastecimiento de energia

BxM10 o7
DIN7984

—
5« (10

(4.5)

\@\ xrvnom*@

8

32.2
—

=2
b el ®

15 max

104.5

@165

@171

67.8
O T

@125

£0.02 @ 10H7 ‘

@ @ 80h7x2.5

OH7x8 @

Fijacion (por parte del cliente)
@ Recorrido Z
Sujecion soporte deteccion
@ Ventilacion
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Tamano constructivo ZR1160 / Compensadores de ejes / neumaticas / Componentes para robots

COMPENSADORES DE EJES
TAMANO CONSTRUCTIVO ZR1160

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

P> Posicion de montaje variable

Muestra el peso maximo de manejo en funcion de la aceleracion y la
kgl distancia del centro de gravedad desde el centro de la superficie
9 atornillada. No sustituye al disefio técnico.
I

100
80
60

40 —— 10 m/s?
e 5 m/s?

20 2,5m/s?

0

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

» Fuerzas y momentos » Posicion de montaje variable > Deflexion
Muestra fuerzas y momentos estaticos Muestra la deflexion maxima a en funcién de la carga F y la distancia L. No
a[mm] sustituye al disefio técnico.
3,0 Carga F l

25

$ o

—e— 600 N

. ——375N Deflexion a
—— 250N =

05 125N

Distancia L

0,0

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

Mr [Nm] 600
My [Nm] 300
Fa [N] 5000

» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO

1 [pieza]
Soporte detector
ZUB000036

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

ABASTECIMIENTO DE ENERGIA é @ CONEXIONES/OTROS
.&é GVMS5 m— KAG500 @
ﬁ“. Racor recto // Cable conector recto, cable 5 m - Hembra M8
T— 5
‘gg?cfrses angulares /’ g:k\:\\’esgc?neotor acodado, cable 5 m - Hembra M8 J

il
o

MFS01-S-KHC-P2-PNP
Sensor de 2 puntos angular, cable de 0,3 m - o o
conector M8
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Brida de conexion segun EN ISO 9409-1
Carrera en el eje Z [mm]

Fuerza de sujecion [N]

Fuerza del muelle [N]

Precision de repeticion +/- [mm]

Presién de servicio [bar]

Presién de servicio nominal [bar]
Temperatura de servicio [°C]

Volumen de cilindro por ciclo [cm?]
Momento de inercia de la masa en torno al eje Z [kgem2]
Proteccion segun IEC 60529

Peso [kg]

> Datos técnicos
ZR1160-A
TK 160
20
6500
150 ... 220
0.01
1.8
6
5..+80
620
550
1P40
8.8

exio_, O7
DIN7984

160
+0.02 @ 10H7

@ @ 100H7x3.5

N
///
6x{0 10

BxM10x11* @

@10H7x11 @
Mbx4.5 @

£
<
2 )
& 0}
&, ©|
| 2
© ! é o
S ‘ - ©
! p—"N T
| NI
@‘ @204
(o]
i\
®
@160 )
10.02 @ 10H7

@ 100h7x2.5 ‘ B10H7x8 @

N\

@ Sujecion (lado robot)

@ Abastecimiento de energia
Fijacion (por parte del cliente)

@ Recorrido Z

Sujecion soporte deteccion

@ Ventilacion
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Tamano constructivo ZR1200 / Compensadores de ejes / neumaticas / Componentes para robots

COMPENSADORES DE EJES
TAMANO CONSTRUCTIVO ZR1200

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

P> Posicion de montaje variable
Muestra el peso maximo de manejo en funcion de la aceleracion y la
kgl distancia del centro de gravedad desde el centro de la superficie
9 atornillada. No sustituye al disefio técnico.
00
|
180
160 |
140
120 |
100
Zg — ; 0 m/zs2
o —— 5 /s’ )
20 2,5m/s’
0
0 100 200 300 400 500 600 700 [mm]
» Fuerzas y momentos » Posicion de montaje variable > Deflexion
Muestra fuerzas y momentos estaticos Muestra la deflexién méxima a en funcién de la carga F y la distancia L. No
amm) SUstituye al diserio técnico.
4,0 Carga F l
35
‘ Fa 30
Mr (-; 4-‘ My 25
20 ——857N
15 —— 500N Deflexion a
10 —250N [
05 125N

Distancia L

0,0

100 200 300 400 500 600 700 L [mm]

Mr [Nm] 1200
My [Nm] 600
Fa [N] 8000

» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO

1 [pieza]
Soporte detector
ZUB000036

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

ABASTECIMIENTO DE ENERGIA é @ CONEXIONES/OTROS
.&é GVMS5 m— KAG500 @
ﬁ“. Racor recto // Cable conector recto, cable 5 m - Hembra M8
T— 5
‘gg?cfrses angulares /’ g:k\:\\’esgc?neotor acodado, cable 5 m - Hembra M8 J

il
o

MFS01-S-KHC-P2-PNP
Sensor de 2 puntos angular, cable de 0,3 m - o o
conector M8
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> Datos técnicos
Referencia ZR1200-A

Brida de conexion segun EN ISO 9409-1 TK 200
Carrera en el eje Z [mm] 20
Fuerza de sujecion [N] 11500
Fuerza del muelle [N] 250 ... 320
Precision de repeticion +/- [mm] 0.01
Presién de servicio [bar] 1..8
Presién de servicio nominal [bar] 6
Temperatura de servicio [°C] 5..+80
Volumen de cilindro por ciclo [cm?] 1200
Momento de inercia de la masa en torno al eje Z [kgem?] | 1240
Proteccion segun IEC 60529 IP40
Peso [kg] 13
io.o% 20?2H7 @ Sujecion (lado robot)
@ @ 125H7x3.5 @ Alpasltfecimiento de energfa
Fijacion (por parte del cliente)

6)<M12><14‘@

sxO12

30° 12H7x10 @

@6x1 2

Os
DIN7984 M5x4.5 @ &
0|
@ || S A | N
9
5 | [T |
L N~
| M-
Q i « § -~
8 | 3 e
I P =N
| NN

20<—>
N
o))
o

@ @257

@200

+0.02 @ 12H7

@ @ 125h7x2.5

2H7x10 @

@ Recorrido Z
Sujecion soporte deteccion
@ Ventilacion
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Serie ARP / Compensadores de ejes / neumaticas / Componentes para robots

COMPENSADORES DE EJES
SERIE ARP

> VENTAJAS DE PRODUCTO

» Posicion centrada bloqueable

Al mover el robot, puede fijar la compensacion de modo
que la pieza no se mueva de forma incontrolada

» De construccion extremadamente plana

Este tipo de construccion reduce al minimo la carga de
momentos para los robots y permite emplear tamanos
menores y mas economicos

» Momentos y fuerzas de compensacion variables

Adapte la compensacion al peso de manipulacion
mediante el montaje del conjunto de muelles adecuado
segun la rigidez deseada

» EL PRODUCTO ADECUADO PARA SU APLICACION

» A nuestros productos les encantan los retos.
Condiciones extremas, en cualquier lugar del planeta: nuestros sistemas y
componentes acreditados en la practica le ofrecen infinitas posibilidades.
Encuentre el producto adecuado para sus necesidades en particular:
www.zimmer-group.es
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> SUS VENTAJAS EN DETALLE

Carcasa robusta y ligera
- Aleacion de aluminio anodizado duro

Brida de sujecion a robot
- circulo primitivo segun EN ISO 9409-1

Enclavamiento
- 3 Embolos de enclavamiento
- acero nitrurado

@ Conjunto de muelles
- a partir del tamano 63, se suministra un segundo juego de muelles
mas fuertes
- a partir del tamafo 100, se pueden retirar 3 muelles

Accionamiento de enclavamiento
- cilindro neumatico de simple efecto

@ Leva de guia con alojamiento de bola

» DATOS TECNICOS

Brida de conexion segun EN ISO 9409-1 Desviacion horizontal +/- Desviacion vertical +/-
Iirr‘:;::t?ctivo [mm/°] [mm/°]
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

» MAS INFORMACION DISPONIBLE ONLINE

Toda la informacion a un clic: www.zimmer-group.es. Encuentre mediante el n.® de pedido los datos, los dibu-
jos, los modelos en 3Dy las instrucciones de servicio del producto que desee en funcion de su tamano. Rapi-
do, claro y siempre actualizado.
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Tamano constructivo AR40P / Compensadores de ejes / neumaticas / Componentes para robots

COMPENSADORES DE EJES

TAMANO CONSTRUCTIVO AR40P

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

» Posicion de montaje variable

del brazo elevador. No sustituye al diseno técnico.
kgl

5,
45
4
35
34
25
2
15

05
0

0 20
Ala presion nominal de servicio

» Conjunto de muelles 1 (premontado)

Fuerza de desviacion horizontal [FH] y vertical [FV] con

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

» Fuerzas y momentos

Muestra fuerzas y momentos estaticos que
pueden actuar sobre el compensador de ejes.

.ML
w(E=
Fal

Muestra el peso de manipulacién maximo en funcién de la aceleracion y

—e— 10 m/s?

—o— 5 m/s?
2,5 m/s?
Mr [Nm] 60
My [Nm] 60
Fa [N] 800

» Conjunto de muelles 1 (premontado)

(N Momento de desviacion axial [My] y radial [Mr] con

NI elacion a la presion relacion ala presion

1000+ 61
800 51

mEH =My

6004 AFV 44 AMr
400 31
200 29

oF 2 4 6 8 To 1B 3 2 4 6 8 o
» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO
4 [pieza] 4 [pieza]
g Tornillo cilindrico con hexagono interior Conjunto de muelles 1 (premontado)
& ’ C7984060129 CFED11180

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

ABASTECIMIENTO DE ENERGIA

WVM3
Racores angulares

N

@g

ABASTECIMIENTO DE ENERGIA

GVM3
Racores rectos

140 www.zimmer-group.es P Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio



Brida de conexion segun EN ISO 9409-1
Altura constructiva [mm]

Desviacion horizontal +/- [mm]

Desviacion horizontal +/- [°]

Desviacion vertical +/- [mm]

Desviacion vertical +/- [°]

Fuerza de centraje en posicion enclavada [N]
Precision de repeticion horizontal +/- [mm/°]
Precision de repeticion vertical +/- [mm/°]
Volumen de aire por ciclo [cm?]

Presion de servicio [bar]

Presién de servicio nominal [bar]
Temperatura de servicio [°C]

Momento de inercia [kgcm?]

Peso [kg]

» Datos técnicos
AR40P
TK 40
215

0.15

+0.02 @6H7

@25 hi @

215

35

(1) o6k

@ 4x M6 /

DIN 7984

4x 90°

D40
+0.02 @6H7

@ Sujecion (lado robot)
@ Abastecimiento de energia del centraje
Sujecion lado herramienta

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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Tamano constructivo AR50P / Compensadores de ejes / neumaticas / Componentes para robots

COMPENSADORES DE EJES

TAMANO CONSTRUCTIVO AR50P

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

» Posicion de montaje variable

Muestra el peso de manipulacién maximo en funcién de la aceleracion y
del brazo elevador. No sustituye al diseno técnico.
kgl

5

4,5
44
35
34
2,5
2 —— 10 m/s?
1‘“:’ —e— 5 m/s?
05 2,5 m/s?
0

0 25 50 75 100 125 150 175 200 225 250 [mm]
Ala presion nominal de servicio

» Conjunto de muelles 1 (premontado)

Fuerza de desviacion horizontal [FH] y vertical [FV] con
relacion a la presion

[N]
10001

800
EFH
600 AFV

4004

200

0 T T 1 [bar]

» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO

4 [pieza]
g Tornillo cilindrico con hexagono interior
& F C7984060129

» Fuerzas y momentos

Muestra fuerzas y momentos estaticos que

pueden actuar sobre el compensador de ejes.

.ML
w(E=
Fal

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

» Conjunto de muelles 1 (premontado)

Momento de desviacion axial [My] y radial [Mr] con

(Nm] relacion a la presion
101
84
.My
64 AMr
44
24
0 1 [bar]
0 2 4 6 8 0
4 [pieza]
Conjunto de muelles 1 (premontado)
CFED11180

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

ABASTECIMIENTO DE ENERGIA

WVM3
@;ﬁ Racores angulares @%

ABASTECIMIENTO DE ENERGIA

GVM3
Racores rectos
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Brida de conexion segun EN ISO 9409-1
Altura constructiva [mm]

Desviacion horizontal +/- [mm]

Desviacion horizontal +/- [°]

Desviacion vertical +/- [mm]

Desviacion vertical +/- [°]

Fuerza de centraje en posicion enclavada [N]
Precision de repeticion horizontal +/- [mm/°]
Precision de repeticion vertical +/- [mm/°]
Volumen de aire por ciclo [cm?]

Presion de servicio [bar]

Presién de servicio nominal [bar]
Temperatura de servicio [°C]

Momento de inercia [kgcm?]

Peso [kg]

» Datos técnicos
AR50P
TK 50
215

() #xmeos
(1) o6Hns

D50
+0.02 @6H7

D35 hl @

215

35

@ Q6H7x9

®4XM6 —/ \

DIN 7984

D50
+0.02 @6H7

@ Sujecion (lado robot)
@ Abastecimiento de energia del centraje
Sujecion lado herramienta
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Tamano constructivo AR63P / Compensadores de ejes / neumaticas / Componentes para robots

COMPENSADORES DE EJES

TAMANO CONSTRUCTIVO AR63P

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

24 ¢

» Posicion de montaje variable

Muestra el peso de manipulacién maximo en funcién de la aceleracion y
del brazo elevador. No sustituye al diseno técnico.
[kal

—e— 10 m/s?
—e— 5 m/s?

2,5 m/s?

0 25 50 75 100 125 150 175200 225 250 275300 [mm]
Ala presion nominal de servicio

» Conjunto de muelles 1 (premontado)

Fuerza de desviacion horizontal [FH] y vertical [FV] con

» Fuerzas y momentos

Muestra fuerzas y momentos estaticos que pueden
actuar sobre el compensador de ejes.

.J\—IIL
E=—t
Fal

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

» Conjunto de muelles 1 (premontado)

Momento de desviacion axial [My] y radial [Mr] con

IN] relacion a la presion [Nm] relacion a la presion
30004 35+
24004 284
mrH =My
1800+ AFV 214 AMr
1200 144
6004 74
i
0 T T 1 [bar] 0 T T T T 1 [bar]
0 4 6 8 10 2 4 6 8 10
» Conjunto de muelles 2 » Conjunto de muelles 2
N Fuerza de desviacion horizontal [FH] y vertical [FV] con N Momento de desviacion axial [My] y radial [Mr] con
N relacion a la presion (Nm] relacion a la presion
50004 504
40004 404
-py Aty
30004 AFV 304 AMr
20004 204
1000 104
L
0 T T 1 [bar] 0 T T 1 [bar]
0 4 6 8 10 0 2 4 6 10
4 [pieza] 4 [pieza]
a Tornillo cilindrico con hexagono interior Conjunto de muelles 1 (premontado)
& I C7984060149 CFED63000
4 [pieza]
Conjunto de muelles 2
CFED63010

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

BN

ABASTECIMIENTO DE ENERGIA

WVM3
Racores angulares

@g

ABASTECIMIENTO DE ENERGIA

GVM3
Racores rectos
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» Datos técnicos

AR63P
Brida de conexion segun EN ISO 9409-1 TK 63
Altura constructiva [mm] 24
Desviacion horizontal +/- [mm] 2
Desviacion horizontal +/- [°] 1
Desviacion vertical +/- [mm] 2
Desviacion vertical +/- [°] 1
Fuerza de centraje en posicion enclavada [N] | 600
Precision de repeticion horizontal +/- [mm/°] | 0.05
Precision de repeticion vertical +/- [mm/°] 0.05
Volumen de aire por ciclo [cm?] 816
Presién de servicio [bar] 1..8
Presién de servicio nominal [bar] 6
Temperatura de servicio [°C] 5..+80
Momento de inercia [kgcm?] 2.8
Peso [kg] 0.36

2002 33?_?7 @ Sujecion (lado robot)

@ Abastecimiento de energia del centraje
Sujecion lado herramienta

24

@40 H7 @

@80 h8

D63

+0.02 @6H7
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Tamano constructivo ARBOP / Compensadores de ejes / neumaticas / Componentes para robots

146

COMPENSADORES DE EJES

TAMANO CONSTRUCTIVO ARSOP

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

22
20
18
16
14
12
10

8

6
4
2
0

7

» Posicion de montaje variable

0 50 100 150
Ala presion nominal de servicio

Muestra el peso de manipulacién maximo en funcién de la aceleracion y
del brazo elevador. No sustituye al diseno técnico.
[kal

—e— 10 m/s?
—e— 5 m/s?

2,5 m/s?

250 300 350 400 [mm]

» Conjunto de muelles 1 (premontado)

Fuerza de desviacion horizontal [FH] y vertical [FV] con

» Fuerzas y momentos

Muestra fuerzas y momentos estaticos que pueden
actuar sobre el compensador de ejes.

.J\—IIL
E=—t
Fal

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

» Conjunto de muelles 1 (premontado)
Momento de desviacion axial [My] y radial [Mr] con

IN] relacion a la presion [Nm] relacion a la presion
30001 354
24004 284
&FH =\
18004 AFV 214 AMr
12004 144
600 74
L
0 T 1 [bar] 0 T T 1 [bar]
0 2 8 10 0 2 4 6 8 10
» Conjunto de muelles 2 » Conjunto de muelles 2
N Fuerza de desviacion horizontal [FH] y vertical [FV] con N Momento de desviacion axial [My] y radial [Mr] con
N] relacion a la presion [Nm] relacion a la presion
50004 504
40004 404
LS vy
3000 AFV 304 AMr
20004 204
1000-// 104
L
0 [bar] 0 1 [bar]
0 2 8 10 0 2 4 6 8 10
6 [pieza] 6 [pieza]
a Tornillo cilindrico con hexagono interior Conjunto de muelles 1 (premontado)
& l C7984080169 CFED63000
6 [pieza]
Conjunto de muelles 2
CFED63010

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

BN

ABASTECIMIENTO DE ENERGIA

WVM3
Racores angulares

@g

ABASTECIMIENTO DE ENERGIA

GVM3
Racores rectos
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» Datos técnicos
AR80P

<2

%] 50H7®

@ 100h8

gen7x95 (1)

8
=

+0.02 @8H7

Brida de conexion segun EN ISO 9409-1 TK 80
Altura constructiva [mm] 24
Desviacion horizontal +/- [mm] 2
Desviacion horizontal +/- [°] 1
Desviacion vertical +/- [mm] 2
Desviacion vertical +/- [°] 1
Fuerza de centraje en posicion enclavada [N] | 600
Precision de repeticion horizontal +/- [mm/°] | 0.05
Precision de repeticion vertical +/- [mm/°] 0.05
Volumen de aire por ciclo [cm?] 816
Presién de servicio [bar] 1..8
Presién de servicio nominal [bar] 6
Temperatura de servicio [°C] 5..+80
Momento de inercia [kgcm?] 6.2
Peso [kg] 0.5
J_ro.ozg(ggw @ Sujecion (lado robot)

@ Abastecimiento de energia del centraje
Sujecion lado herramienta

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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Tamano constructivo AR100P / Compensadores de ejes / neumaticas / Componentes para robots

COMPENSADORES DE EJES
TAMANO CONSTRUCTIVO AR100P

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

» Posicion de montaje variable » Fuerzas y momentos

Muestra el peso de manipulacién maximo en funcién de la aceleracion y Muestra fuerzas y momentos estaticos que pueden

del brazo elevador. No sustituye al diseno técnico. .
[kg] actuar sobre el compensador de ejes.
45
40 |

. M
30 ¢
: &=
20
15 —— 10 m/s? Fa I
10 —— 5m/s?

2,5 m/s?

5
0

0 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500 [mm] Mr [Nm] 500
Al I d
la presion nominal de servicio My [Nm] 500
Fa [N] 2100
» Conjunto de muelles 1 (premontado) » Conjunto de muelles 1 (premontado)
IN] Fuerza de desviacion horizontal [FH] y vertical [FV] con INm] Momento de desviacion axial [My] y radial [Mr] con
relacion a la presion relacion a la presion
10000+ 300+
8000 240
=FH3 =My 3
6000+ AFV3 180 AMr3
OFH6 OMy6
4000 oFVE 1204 *Mr6
20004 60 <
[bar] 0+ T T 1 [bar]
0 2 4 6 8 10
» Conjunto de muelles 2 » Conjunto de muelles 2
IN] Fuerza de desviacion horizontal [FH] y vertical [FV] con (Nm] Momento de desviacion axial [My] y radial [Mr] con
relacion a la presion relacion a la presion
7500 250
6000 200
=FH3 =My 3
4500 AFV3 150 AMr3
OFH 6 OMy6
3000 OFVE 100 *Mr6
1500 50
[oF, T T 1 [bar] 0+ T T 1 [bar]
0 2 4 6 8 1 0 2 4 6 8 10
6 [pieza] 6 [pieza]
g Tornillo cilindrico con hexagono interior Conjunto de muelles 1 (premontado)
l C7984080169 CFED10050
6 [pieza]
Conjunto de muelles 2
CFED10060

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

ABASTECIMIENTO DE ENERGIA

GVM5 WVM5
Racor recto A Racores angulares
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Brida de conexion segun EN ISO 9409-1
Altura constructiva [mm]

Desviacion horizontal +/- [mm]

Desviacion horizontal +/- [°]

Desviacion vertical +/- [mm]

Desviacion vertical +/- [°]

Fuerza de centraje en posicion enclavada [N]
Precision de repeticion horizontal +/- [mm/°]
Precision de repeticion vertical +/- [mm/°]
Volumen de aire por ciclo [cm?]

Presion de servicio [bar]

Presién de servicio nominal [bar]
Temperatura de servicio [°C]

Momento de inercia [kgcm?]

Peso [kg]

» Datos técnicos
AR100P
TK 100
26

5..+80
17
0.85

<—>2

2100

45
>
-

+0.02 @8H7

@ 63h7 @

26

4.8

[
@63H7®

@ 125h8

% 600

6x M8 @

DIN 7984

(1) @8H7x11

\@ﬂ

/
o @

2100

+0.02 @8H7

@ Sujecion (lado robot)
@ Abastecimiento de energia del centraje
Sujecion lado herramienta

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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Tamano constructivo AR125P / Compensadores de ejes / neumaticas / Componentes para robots

COMPENSADORES DE EJES

TAMANO CONSTRUCTIVO AR125P

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

» Posicion de montaje variable
del brazo elevador. No sustituye al diseno técnico.
[kal

70§

60

50

40

30 .

20 —-—

10
0

0 50 100150 200 250 300 350 400 450 500 550 600 [mm]
Ala presion nominal de servicio

Muestra el peso de manipulacién maximo en funcién de la aceleracion y

10m/s?
5m/s?

2,5 m/s?

» Conjunto de muelles 1 (premontado)

Fuerza de desviacion horizontal [FH] y vertical [FV] con

IN] relacion a la presion
12500
10000
mFH3
7500 AFV3
OFH6
5000 SFVE
2500
[oF, T T 1 [bar]
0 2 4 6 8
» Conjunto de muelles 2
IN] Fuerza de desviacion horizontal [FH] y vertical [FV] con
relacion a la presion
12500
10000
=FH3
7500 AFV3
OFH®6
5000 OFVE
2500
[oF, T T 1 [bar]
0 4 6 8 10

» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO

» Fuerzas y momentos

Muestra fuerzas y momentos estaticos que pueden
actuar sobre el compensador de ejes.

.J\—IIL
E=—t
Fal

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

» Conjunto de muelles 1 (premontado)

Momento de desviacion axial [My] y radial [Mr] con
relacion a la presion

[Nm]
300+

2404

1804

1204

604

A\

» Conjunto de muelles 2

Momento de desviacion axial [My] y radial [Mr] con

[Nm] . :
relacién a la presion

350
280
210
140
70
0

0 8

=My 3
AMr3
OMy 6
SMr 6

[bar]
10

=My 3
AMr3
OMy 6
*Mr 6

[bar]
10

6 [pieza] 6 [pieza]
g Tornillo cilindrico con hexagono interior Conjunto de muelles 1 (premontado)
” C7984080169 CFED12500
6 [pieza]
Conjunto de muelles 2
CFED12510

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

GVM5
Racor recto A

ABASTECIMIENTO DE ENERGIA

WVM5
Racores angulares
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Brida de conexion segun EN ISO 9409-1
Altura constructiva [mm]

Desviacion horizontal +/- [mm]

Desviacion horizontal +/- [°]

Desviacion vertical +/- [mm]

Desviacion vertical +/- [°]

Fuerza de centraje en posicion enclavada [N]
Precision de repeticion horizontal +/- [mm/°]
Precision de repeticion vertical +/- [mm/°]
Volumen de aire por ciclo [cm?]

Presion de servicio [bar]

Presién de servicio nominal [bar]
Temperatura de servicio [°C]

Momento de inercia [kgcm?]

Peso [kg]

» Datos técnicos
AR125P
TK 125

28

61
1.9

.. +80

() ooz

(1) eaontz

)

D125

@ Sujecion (lado robot)
@ Abastecimiento de energia del centraje
Sujecion lado herramienta

+0.02 @10H7

@80 h7 @

@80 H7 @

@160 hg

6xM10 @

DIN7984

*®

(1) oo

@125

+0.02 @10H7

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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Tamano constructivo AR160P / Compensadores de ejes / neumaticas / Componentes para robots

COMPENSADORES DE EJES

TAMANO CONSTRUCTIVO AR160P

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

BO‘

70
60
50
40
30
20
10

0

» Posicion de montaje variable

Muestra el peso de manipulacién maximo en funcién de la aceleracion y
del brazo elevador. No sustituye al diseno técnico.
[kal

Ala presion nominal de servicio

» Conjunto de muelles 1 (premontado)
Fuerza de desviacion horizontal [FH] y vertical [FV] con

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

» Fuerzas y momentos

Muestra fuerzas y momentos estaticos que pueden
actuar sobre el compensador de ejes.

.J\—IIL
E=—t
Fal

—e— 10 m/s?

—e— 5m/s?
2,5 m/s?
Mr [Nm] 900
My [Nm] 900
Fa [N] 7000

» Conjunto de muelles 1 (premontado)
Momento de desviacion axial [My] y radial [Mr] con

IN] relacion a la presion [Nm] relacion a la presion
15000 5001
12000 400
=FH3 =My 3
9000+ AFV3 300 AMr3
OFH®6 oMy 6
6000+ SFVE 2001 oMre
3000+ 1004
[oF ; T 1 [bar] 0+ T T 1 [bar]
0 2 4 6 10 0 2 4 6 8 10
» Conjunto de muelles 2 » Conjunto de muelles 2
N Fuerza de desviacion horizontal [FH] y vertical [FV] con (Nm] Momento de desviacion axial [My] y radial [Mr] con
relacion a la presion relacion a la presion
12500 625+
10000 500
=FH3 =My 3
7500 AFV3 3754 AMr3
OFH 6 oMy 6
5000 OFVE 250+ *Mre
<
2500 125
4
[oF, T T 1 [bar] o+ T T 1 [bar]
0 2 4 6 8 10 0 2 4 6 8 10
6 [pieza] 6 [pieza]
a ,? Tornillo cilindrico con hexagono interior Conjunto de muelles 1 (premontado)
& C7984100209 CFED12500
6 [pieza]
Conjunto de muelles 2
CFED12510

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

GVM5
Racor recto

ABASTECIMIENTO DE ENERGIA

WVM5
Racores angulares
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Brida de conexion segun EN ISO 9409-1
Altura constructiva [mm]

Desviacion horizontal +/- [mm]

Desviacion horizontal +/- [°]

Desviacion vertical +/- [mm]

Desviacion vertical +/- [°]

Fuerza de centraje en posicion enclavada [N]
Precision de repeticion horizontal +/- [mm/°]
Precision de repeticion vertical +/- [mm/°]
Volumen de aire por ciclo [cm?]

Presion de servicio [bar]

Presién de servicio nominal [bar]
Temperatura de servicio [°C]

Momento de inercia [kgcm?]

Peso [kg]

» Datos técnicos
AR160P
TK 160
28

5..+80
115
5.6

@ @10H7x12

@ 6xM10x12

D160

+0.02 @10H7

@100 h7 @
I

®

T 1
C

(@) oo

D160

£0.02 @10H7

xM10
DIN 7984

@ Sujecion (lado robot)
@ Abastecimiento de energia del centraje
Sujecion lado herramienta

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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ANTICOLISIONES
VISTA GENERAL DE LAS SERIES

ANTICOLISIONES 154-177
. Serie CSR 156

@ Serie CRR 170

Vista general de las series / Anticolisiones H
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Serie CSR / Anticolisiones / neumaticas / Componentes para robots H

ANTICOLISIONES
SERIE CSR

> VENTAJAS DE PRODUCTO

P> Sensibilidad de activacion ajustable

Mediante el control de la presion de aire puede ajustar la
sensibilidad 6ptima para su aplicacion.

» Detectores integrados

En caso de colision, el sensor integrado envia una senal
al control para activar una parada de emergencia.

» Retorno manual

Para garantizar que la maquina y el motivo de la parada
de emergencia pueden determinarse, resulta adecuado
el retorno manual.

» EL PRODUCTO ADECUADO PARA SU APLICACION

» A nuestros productos les encantan los retos.
Condiciones extremas, en cualquier lugar del planeta: nuestros sistemas y
componentes acreditados en la practica le ofrecen infinitas posibilidades.
Encuentre el producto adecuado para sus necesidades en particular:
www.zimmer-group.es
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> SUS VENTAJAS EN DETALLE

Brida de union para robot
- circulo primitivo segun EN ISO 9409-1

Accionamiento
- cilindro neumatico de simple efecto
- la respuesta es sensible segun la presion de trabajo
- con muelle integrado

Transmision de fuerza
- directamente y sin pérdidas a través de la superficie del émbolo

@ Dispositivo de deteccién de variacion de presion
- deteccion de sobrecarga indirecta

Seiial

- un interruptor de aproximacion inductivo emite una sefal que puede
ser interpretada como la deteccién de sobrecarga

- provoca de forma automatica una situacion de parada de
emergencia de la instalacion

- interruptor de aproximacion inductivo de @ 8 mm con conector para
cable M8x1 incluido en el suministro

@ Brida de unién

Deteccion de sobrecarga
- en la direccidn Z hasta 28 mm de recorrido
- en la direccion horizontal hasta 12,5°
- en torsion respecto al eje Z en 360°

» DATOS TECNICOS

Brida de conexion segun EN ISO 9409-1 Desviacion eje Z Desviacion horizontal +/-
Iﬂrr?;::t?ctivo ) [l
TK 50 125 125
TK 63 10.5 125
TK 80 14 9
TK 100 18 9
TK 125 23 9
TK 160 28 9

Serie CSR / Anticolisiones / neumaticas / Componentes para robots H

» MAS INFORMACION DISPONIBLE ONLINE

Toda la informacioén a un clic: www.zimmer-group.es. Encuentre mediante el n.® de pedido los datos, los dibu-
jos, los modelos en 3Dy las instrucciones de servicio del producto que desee en funcion de su tamano. Rapi-
do, claro y siempre actualizado.
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Tamano constructivo CSR50 / Anticolisiones / neumaticas / Componentes para robots H

ANTICOLISIONES

TAMANO CONSTRUCTIVO CSR50

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

> Presion

Muestra fuerzas y momentos en relacién con la presion.

[N] Carga axial FA
1000+

800
600
4004
200
0
2 3 4 5 6
> Presion

Muestra fuerzas y momentos en relacion con la presion.

[Nm] Carga en torsién Mr
35+

28 4

214

» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO

1 [pieza]

y

NJ8-E2S-05

Detector inductivo - Conector M8

4>

1 [bar]

1 [bar]
6

» Fuerzas y momentos

Para las fuerzas y los momentos
max. véanse los diagramas

Fal
1z

Mrt,

Omy

> Presion

Muestra fuerzas y momentos en relacion con la presion.

[Nm] Carga vertical My
204

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

4 [pieza]

Tornillo cilindrico con hexagono interior

C0912060169

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

GVM5
Racor recto

CONEXIONES/OTROS

KAG500
Cable conector recto, cable 5 m - Hembra M8

S
o o

WVM5
Racores angulares

AL A

KAW500 °
Cable conector acodado, cable 5 m - Hembra M8
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» Datos técnicos
Referencia CSR50

Brida de conexion segun EN ISO 9409-1 TK 50
Altura constructiva [mm] 71
Desviacion eje Z [mm] 12.5
Precision de repeticion axial +/- [mm] 0.05
Desviacion horizontal +/- [°] 12.5
Precision de repeticion radial +/- [mm] 0.05
Presién de servicio [bar] 1..6
Presion de servicio nominal [bar] 6
Temperatura de servicio [°C] 5..+80
Peso [kg] 0.7

10

@ sujecion CSR

@ Abastecimiento de energia
Recorrido Z

@ Placa adaptadora
Desviacion maxima

4x 90°

19

63 h8®
i

F Gl
P

65
34

il
<>

!

_[_‘;V /
12,5'@

s H (1)

963 h8

12

35

Tamano constructivo CSR50 / Anticolisiones / neumaticas / Componentes para robots H

4x 90°

oeHmaz (1)

50
+0.02 @6H7
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Tamano constructivo CSR63 / Anticolisiones / neumaticas / Componentes para robots H

ANTICOLISIONES

TAMANO CONSTRUCTIVO CSR63

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

> Presion » Fuerzas y momentos
Para las fuerzas y los momentos
y - max. véanse los diagramas
Muestra fuerzas y momentos en relacién con la presion.
[N] Carga axial FA
2000+ Fal
1600
1z
1200
MI’Q’ -DMy
800
4004
0 T [bar]
2 3 4 5 6
> Presion > Presion

Muestra fuerzas y momentos en relacion con la presion.

[Nm] Carga en torsién Mr

Muestra fuerzas y momentos en relacion con la presion.

[Nm] Carga vertical My

50+ 30+
40 244
304 184
204 124
104 64
-
0 T 1 [bar] 0 T 1 [bar]
2 3 4 5 6 2 3 4 5 6
» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO
1 [pieza] 4 [pieza]
f Detector inductivo - Conector M8 a Tornillo cilindrico con hexagono interior
NJ8-E2S-05 & ’ C0912060169

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

=

GVM5
Racor recto

CONEXIONES/OTROS

KAG500
Cable conector recto, cable 5 m - Hembra M8

S
o o

WVM5
Racores angulares

AL A

KAW500 °
Cable conector acodado, cable 5 m - Hembra M8
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» Datos técnicos
Referencia CSR63

Brida de conexion segun EN ISO 9409-1 TK 63
Altura constructiva [mm] 78
Desviacion eje Z [mm] 10.5
Precision de repeticion axial +/- [mm] 0.05
Desviacion horizontal +/- [°] 12.5
Precision de repeticion radial +/- [mm] 0.05
Presién de servicio [bar] 1..6
Presion de servicio nominal [bar] 6
Temperatura de servicio [°C] 5..+80
Peso [kg] 1.1

R

95+

4x 90°

\
| @
\
/
D63
+0.02 O6H7

99

10

485

oHn6 (1)
X M6x13 @

@80 h8 @
(W)
N 0

8
<13

65
365

13

4x 90°

D63
+0.02 @6H7

she (1)

x M6
DIN912*

@ sujecion CSR

@ Abastecimiento de energia
Recorrido Z

@ Placa adaptadora
Desviacion maxima

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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Tamano constructivo CSR80 / Anticolisiones / neumaticas / Componentes para robots H

ANTICOLISIONES

TAMANO CONSTRUCTIVO CSR80

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

> Presion

Muestra fuerzas y momentos en relacién con la presion.

[N] Carga axial FA
30001

2400
18004
12004

6004
A

0 T T
1 2 3 4 5

> Presion

Muestra fuerzas y momentos en relacion con la presion.

[Nm] Carga en torsién Mr
1501

1204
904
60
304

0

» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO

1 [pieza]

y

NJ8-E2S-05

Detector inductivo - Conector M8

4>

2 bar]

1 [bar]
6

» Fuerzas y momentos

Para las fuerzas y los momentos
max. véanse los diagramas

Fal
1z

Mrt,

Omy

> Presion

Muestra fuerzas y momentos en relacion con la presion.

[Nm] Carga vertical My
1001

80
60
404
204

L
0 T T T T 1 [bar]
6

6 [pieza]
Tornillo cilindrico con hexagono interior
C0912080169

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

GVM5
Racor recto

CONEXIONES/OTROS

KAG500
Cable conector recto, cable 5 m - Hembra M8

S
o o

WVM5
Racores angulares

AL A

KAW500 °
Cable conector acodado, cable 5 m - Hembra M8
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» Datos técnicos

Brida de conexion segun EN ISO 9409-1 TK 80
Altura constructiva [mm] 78.5
Desviacion eje Z [mm] 14
Precision de repeticion axial +/- [mm] 0.05
Desviacion horizontal +/- [°] 9
Precision de repeticion radial +/- [mm] 0.05
Presién de servicio [bar] 1..6
Presion de servicio nominal [bar] 6
Temperatura de servicio [°C] 5..+80
Peso [kg] 1.5

95

61

£0.02 @8H7

D124

6 -

@100 h8 @

@50 h1 @
T

85

i : !
[
&
©

| € -

39

.

12

=TT T
I

@ 6x M8

DIN912*

fa—

o

9
@50 HT @

2100 h8

280
+0.02 @8H7

\%GBHM}.S @

@ sujecion CSR

@ Abastecimiento de energia

Recorrido Z
@ Placa adaptadora
Desviacion maxima

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es

Tamano constructivo CSR80 / Anticolisiones / neumaticas / Componentes para robots H

163



Tamano constructivo CSR100 / Anticolisiones / neumaticas / Componentes para robots H

ANTICOLISIONES

TAMANO CONSTRUCTIVO CSR100

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

> Presion

Muestra fuerzas y momentos en relacién con la presion.

[N] Carga axial FA
50001

4000
3000

2000

10004
I

0 T T
1 2 3 4 5

> Presion

Muestra fuerzas y momentos en relacion con la presion.

[Nm] Carga en torsién Mr

2 bar]

» Fuerzas y momentos

Para las fuerzas y los momentos
max. véanse los diagramas

Fal
1z

MI’Q’ -DMy

> Presion

Muestra fuerzas y momentos en relacion con la presion.

[Nm] Carga vertical My

2504 250+
2004 200
150 4 1504
1004 1004
0 3 3 ; : 3 0 o 3 3 7 : s e
» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO
1 [pieza] 6 [pieza]
% Detector inductivo - Conector M8 Tornillo cilindrico con hexagono interior
f NJ8-E2S-05 a i? C0912080209 ’
» ACCESORIOS RECOMENDADOS
ABASTECIMIENTO DE ENERGIA é @ CONEXIONES/OTROS
g;,gé?)r(eficto // g:k?\:ggnector recto, cable 5 m - Hembra M8 @
R p— 5
% ‘RA{a‘:::)ri)s(aangulares /’ g:l\a’:’:ggnector acodado, cable 5 m - Hembra M8 J
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Brida de conexion segun EN ISO 9409-1
Altura constructiva [mm]

Desviacion eje Z [mm]

Precision de repeticion axial +/- [mm]
Desviacion horizontal +/- [°]

Precision de repeticion radial +/- [mm]
Presion de servicio [bar]

Presion de servicio nominal [bar]
Temperatura de servicio [°C]

Peso [kg]

» Datos técnicos
CSR100
TK 100
97.5
18
0.05
9
0.05

95+

+0.02 G8H7

@159

O]

D125 h8

e (2)

95

915

—F-

— T

AL}

D125 h8

T 5
o

@ 6xM8

DIN912*

2100

\—ﬂBHMS.s ®

+0.02 @8H7

08HTx14 @

®

@ sujecion CSR

@ Abastecimiento de energia

Recorrido Z
@ Placa adaptadora
Desviacion maxima

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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Tamano constructivo CSR125 / Anticolisiones / neumaticas / Componentes para robots H

ANTICOLISIONES

TAMANO CONSTRUCTIVO CSR125

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

> Presion

Muestra fuerzas y momentos en relacién con la presion.

[N] Carga axial FA
90001
8000
7000
6000 4
5000
4000
30004

2000
10004
0

0

N
w
IS
o
o
~

> Presion

Muestra fuerzas y momentos en relacion con la presion.

[Nm] Carga en torsion Mr
600+

500
400
300
200

1004

0

» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO
f 1 [pieza]

Detector inductivo - Conector M8
NJ8-E2S-05

v [bar]

1 [bar]

» Fuerzas y momentos

Para las fuerzas y los momentos
max. véanse los diagramas

Fal

1z

Mrt,

Omy

> Presion

Muestra fuerzas y momentos en relacion con la presion.

[Nm] Carga vertical My
700+

600
5004
400
300
200

1004

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

6 [pieza]
Tornillo cilindrico con hexagono interior
C0912100309

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

=

GV1-8X8
Racor recto

CONEXIONES/OTROS

KAG500
Cable conector recto, cable 5 m - Hembra M8

S
o o

WV1-8X8
Racores angulares

AL A

KAW500 °
Cable conector acodado, cable 5 m - Hembra M8
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Brida de conexion segun EN ISO 9409-1
Altura constructiva [mm]

Desviacion eje Z [mm]

Precision de repeticion axial +/- [mm]
Desviacion horizontal +/- [°]

Precision de repeticion radial +/- [mm]
Presion de servicio [bar]

Presion de servicio nominal [bar]
Temperatura de servicio [°C]

Peso [kg]

> Datos técnicos
CSR125
TK 125
136
23
0.05

@ sujecion CSR

@ Abastecimiento de energia
Recorrido Z

@ Placa adaptadora
Desviacion maxima

@ Aire presurizado

—G1/8" @

6x M10
DIN 912*

+0.02 P 10H7

8 1 ) & 8
|
Y THd -
2 ] = SE——
@MSJ \A@ )

) 10H7x26 @

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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Tamano constructivo CSR160 / Anticolisiones / neumaticas / Componentes para robots H

ANTICOLISIONES

TAMANO CONSTRUCTIVO CSR160

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

> Presion

Muestra fuerzas y momentos en relacién con la presion.
[NI' Carga axial FA

16000+
140004
120004
100004
8000
6000

4000
2000

0
0

o
w
IS
o
o
~

> Presion

Muestra fuerzas y momentos en relacion con la presion.

[Nm] Carga en torsién Mr
1200+

1000+
800
600
400

200

0

N
&)
~
S}
[}
-~

» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO

y

1 [pieza]
Detector inductivo - Conector M8
NJ8-E2S-05

1 [bar]

1 [bar]

» Fuerzas y momentos

Para las fuerzas y los momentos
max. véanse los diagramas

Fal

1z

Mrt,

Omy

> Presion

Muestra fuerzas y momentos en relacion con la presion.

[Nm] Carga vertical My
1400+

1200
10004
800
600
400

2004

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

6 [pieza]
Tornillo cilindrico con hexagono interior
C0912100309

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

=

GV1-8X8
Racor recto

CONEXIONES/OTROS

KAG500
Cable conector recto, cable 5 m - Hembra M8

S
o o

WV1-8X8
Racores angulares

AL A

KAW500 °
Cable conector acodado, cable 5 m - Hembra M8
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Brida de conexion segun EN ISO 9409-1
Altura constructiva [mm]

Desviacion eje Z [mm]

Precision de repeticion axial +/- [mm]
Desviacion horizontal +/- [°]

Precision de repeticion radial +/- [mm]
Presién de servicio [bar]

Presion de servicio nominal [bar]
Temperatura de servicio [°C]

Peso [kg]

» Datos técnicos
CSR160
TK 160
161
28
0.05

10

131

+0.02 @10H7

2216

95

b 6p°

0

O, 20 18
- o ()
.

20

aen (2)
76
6

161

24

@ 6xM10

DIN912*

D160

95

oo (1)

+0.02 @10H7

®

@ sujecion CSR

@ Abastecimiento de energia
Recorrido Z

@ Placa adaptadora
Desviacion maxima

@ Aire presurizado

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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Serie CRR / Anticolisiones / neumaticas / Componentes para robots H

ANTICOLISIONES
SERIE CRR

> VENTAJAS DE PRODUCTO

P> Sensibilidad de activacion ajustable

Mediante el control de la presion de aire puede ajustar la
sensibilidad 6ptima para su aplicacion.

» Detectores integrados

En caso de colision, el sensor integrado envia una senal
al control para activar una parada de emergencia.

» Retorno automatizado

Tras una parada de emergencia, puede hacer retroceder
la anticolision desde una distancia segura. Esto resulta
especialmente ventajoso si No se desea acceder a la ins-
talacion, no es posible de forma segura o resulta dificil.

» EL PRODUCTO ADECUADO PARA SU APLICACION

» A nuestros productos les encantan los retos.
Condiciones extremas, en cualquier lugar del planeta: nuestros sistemas y
componentes acreditados en la practica le ofrecen infinitas posibilidades.
Encuentre el producto adecuado para sus necesidades en particular:
www.zimmer-group.es
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> SUS VENTAJAS EN DETALLE

» DATOS TECNICOS

Brida de unién para robot
- circulo primitivo segun EN ISO 9409-1

Deteccion de la posicion del émbolo
- el sensor emite una sefal que puede ser interpretada como la
deteccioén de sobrecarga
- detector magnético incluido en el suministro

Accionamiento
- cilindro neumatico de simple efecto
- la respuesta es sensible segun la presion de trabajo
- con muelle integrado

Deteccion de sobrecarga
- en direccion Z
- inclinacién en direccion horizontal
- torsién respecto al eje Z

Brida de unién
- circulo primitivo segun EN ISO 9409-1

@ Retorno
- mediante el émbolo, la brida de unién se desplaza a su posicion de
partida

Brida de conexion segun EN ISO 9409-1

Tamano

constructivo
TK 40
TK 50
TK 63

» MAS INFORMACION DISPONIBLE ONLINE

Desviacion eje Z Precision de repeticion axial +/-

[mm] [mm]
8 0.01
12 0.01
15 0.01

do, claro y siempre actualizado.

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es

Toda la informacioén a un clic: www.zimmer-group.es. Encuentre mediante el n.® de pedido los datos, los dibu-
jos, los modelos en 3Dy las instrucciones de servicio del producto que desee en funcion de su tamano. Rapi-
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Tamano constructivo CRR40 / Anticolisiones / neumaticas / Componentes para robots H

ANTICOLISIONES

TAMANO CONSTRUCTIVO CRR40

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

> Presion

Muestra fuerzas y momentos en relacion con la presion.

[N] Carga axial FA
1200+

1000
800
600
4004
200
0 .
1 2 3 4 5 6
> Presion

Muestra fuerzas y momentos en relacion con la presion.
[Nm] Carga en torsién Mr
40

304

20

» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO

1 [pieza]

MFS02-S-KHC-P1-PNP

Detector magnético recto, cable de 0,3 m - conector M8

GVM5
Racor recto

ABASTECIMIENTO DE ENERGIA

ACCESORIOS RECOMENDADOS

1 [bar]

2 bar]

» Fuerzas y momentos

Para las fuerzas y los momentos
max. véanse los diagramas

Fal
1z

Mrt,

Omy

> Presion

Muestra fuerzas y momentos en relacion con la presion.

[Nm] Carga vertical My
50+

404
304

204

0 . . . , [bar]
5 6

CONEXIONES/OTROS

KAG500
Cable conector recto, cable 5 m - Hembra M8

S
o o

WVM5
Racores angulares

AL A

KAW500
Cable conector acodado, cable 5 m - Hembra M8
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Brida de conexion segun EN ISO 9409-1
Desviacion eje Z [mm]

Precision de repeticion axial +/- [mm]
Sensibilidad de respuesta axial [mm]
Desviacion horizontal +/- [°]

Precision de repeticion radial +/- [min]
Sensibilidad de la respuesta radial [°]
torsion eje Z [°]

Precision de repeticion rotatoria +/- [min]
Sensibilidad de respuesta rotatoria [°]
Presion de servicio [bar]

Presién de servicio nominal [bar]
Temperatura de servicio [°C]

Volumen de cilindro por ciclo [cm?3]
Momento de inercia de la masa en torno al eje Z [kgem?]
Peso [kg]

> Datos técnicos
CRR40N-A
TK 40
8
0.01
0.5
14.0
4
1.5
21
4
1
05..6

5..+80
14.60
2.64
0.61

4x90°

40+0.1 £.M6
T 1 001f.@6H7

®

‘11.6

402
+0.1

=

@ DING325 6m6x12

@DIN7991 M6x12, 12.9

40+0.1 f.M6
+0.01f.6m6

@ Sujecion CRR

@ Abastecimiento de energia
Fijacion (por parte del cliente)

@ Recorrido Z

Placa adaptadora

@ Desviacion maxima

@ Detector magnético/Detector

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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Tamano constructivo CRR50 / Anticolisiones / neumaticas / Componentes para robots H

ANTICOLISIONES

TAMANO CONSTRUCTIVO CRR50

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

> Presion

Muestra fuerzas y momentos en relacion con la presion.

[N] Carga axial FA
25001

20004
15004
10004

500

0

N
w
~
Sl
[}

> Presion

Muestra fuerzas y momentos en relacion con la presion.

[Nm] Carga en torsién Mr
1201

100
80
60+
404

20

1 [bar]

» Fuerzas y momentos

Para las fuerzas y los momentos
max. véanse los diagramas

Fal

1z

Mrt,

Omy

> Presion

Muestra fuerzas y momentos en relacion con la presion.

[Nm] Carga vertical My
1201

100
80
60
40

20

A B T S T 3 o N
» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO
1 [pieza]
Coa—— Detector magnético recto, cable de 0,3 m - conector M8
MFS02-S-KHC-P1-PNP
» ACCESORIOS RECOMENDADOS
ABASTECIMIENTO DE ENERGIA é @ CONEXIONES/OTROS
GVM5 KAG500

Racor recto

S
o o

Cable conector recto, cable 5 m - Hembra M8

WVM5
Racores angulares

AL A

KAW500
Cable conector acodado, cable 5 m - Hembra M8
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Brida de conexion segun EN ISO 9409-1
Desviacion eje Z [mm]

Precision de repeticion axial +/- [mm]
Sensibilidad de respuesta axial [mm]
Desviacion horizontal +/- [°]

Precision de repeticion radial +/- [min]
Sensibilidad de la respuesta radial [°]
torsion eje Z [°]

Precision de repeticion rotatoria +/- [min]
Sensibilidad de respuesta rotatoria [°]
Presion de servicio [bar]

Presién de servicio nominal [bar]
Temperatura de servicio [°C]

Volumen de cilindro por ciclo [cm?3]
Momento de inercia de la masa en torno al eje Z [kgem?]
Peso [kg]

> Datos técnicos

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

6 H7

& 50£0.1 .M6
£ 0011

1

@ ||

76.5
12 <>

39.8
16.2
=

o

3

@DIN6325 6méx14

@DIN?QEN M6x14, 12.9

@ 50+0.1 £.M6
£0.011.6m6

@ Sujecion CRR

@ Abastecimiento de energia
Fijacion (por parte del cliente)

@ Recorrido Z

Placa adaptadora

@ Desviacion maxima

@ Detector magnético/Detector

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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Tamano constructivo CRR63 / Anticolisiones / neumaticas / Componentes para robots H

ANTICOLISIONES

TAMANO CONSTRUCTIVO CRR63

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO

> Presion
Muestra fuerzas y momentos en relacion con la presion.
[N] Carga axial FA
40001
3000
20004
10004
0 T
1 2 3 4 5 6
P> Presion

Muestra fuerzas y momentos en relacion con la presion.

[Nm] Carga en torsién Mr
250+

200

1504

1004

504

0

0 1 2 3 2

» INCLUIDO EN EL SUMINISTRO

1 [pieza]
Detector magnético recto, cable de 0,3 m - conector M8
MFS02-S-KHC-P1-PNP

ACCESORIOS RECOMENDADOS

ABASTECIMIENTO DE ENERGIA é

=M

GVM5
Racor recto

1 [bar]

2 bar]

» Fuerzas y momentos

Para las fuerzas y los momentos
max. véanse los diagramas

Fal
1z

Mrt,

Omy

> Presion

Muestra fuerzas y momentos en relacion con la presion.

[Nm] Carga vertical My
250+

200
1504
1004

50

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

CONEXIONES/OTROS

KAG500
Cable conector recto, cable 5 m - Hembra M8

S
o o

WVM5
Racores angulares

AL A

KAW500
Cable conector acodado, cable 5 m - Hembra M8
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Brida de conexion segun EN ISO 9409-1
Desviacion eje Z [mm]

Precision de repeticion axial +/- [mm]
Sensibilidad de respuesta axial [mm]
Desviacion horizontal +/- [°]

Precision de repeticion radial +/- [min]
Sensibilidad de la respuesta radial [°]
torsion eje Z [°]

Precision de repeticion rotatoria +/- [min]
Sensibilidad de respuesta rotatoria [°]
Presion de servicio [bar]

Presién de servicio nominal [bar]
Temperatura de servicio [°C]

Volumen de cilindro por ciclo [cm?3]
Momento de inercia de la masa en torno al eje Z [kgem?]

Peso [kg]

> Datos técnicos
CRR63N-A
TK 63
15
0.01
0.5
13.0
4
1.5
22
4
1
05..6

5..+80
82.80
21.30
1.8

@4x M6x11.5

& 6301 f. M6
+ 0.01f6PHT7

?100 h8
4017 ’M5@
®5§ @ @u 1 é/ 3
‘ |
L1
i ®£ L[ILID_HHI_F)ﬂ o
e i |

st

@DIN6325 6m6x12

@DIN7991 M6x14, 12.9

63+0.1 f.M6
+0.01 f.6m6

@ Sujecion CRR

@ Abastecimiento de energia
Fijacion (por parte del cliente)

@ Recorrido Z

Placa adaptadora

@ Desviacion maxima

@ Detector magnético/Detector

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio € www.zimmer-group.es
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Brida angular / Serie WFR

178

BRIDA ANGULAR
SERIE WFR

Conexion flexible a su robot
Las placas adaptadoras se fabrican de acuerdo con la norma EN ISO 9409-1 vy,
por tanto, se adaptan a la mayoria de los tipos de robots de diversos fabricantes.

Paso 1: Seleccionar la placa adaptadora
Sdlo tiene que determinar el diametro del circulo primitivo de la brida del robot y
recibira la placa adaptadora correspondiente.

Mas de 50 variantes diferentes

La placa adaptadora y la brida angular pueden combinarse con 13 pinzas
diferentes, lo que da lugar a mas de 50 variantes distintas. Elija la pinza adecuada
de nuestro catalogo principal. Alli encontrara una gran variedad de disefnos, con
o sin proteccion de la fuerza de agarre, con diferentes clases de proteccion o
resistentes a la temperatura.

Paso 2: Seleccionar la brida angular
Seleccione la pinza y esto dara lugar a la brida de angulo recto.

Ampilie la funcionalidad de su brida angular

Chapas protectoras, boquilla de soplado, o punta de programacion, con estos
accesorios utiles podra obtener rapidamente y de forma personalizada funciones
adicionales.

3. Paso: Seleccionar accesorio

www.zimmer-group.es P Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio



> PASO 1: PLACA ADAPTADORA

> Datos técnicos
Referencia APRO1 APRO2

| Brida de conexién segin EN ISO 9409-1| TK 40 TK 50

» PASO 2: BRIDA EN ANGULO

Referencia

Adecuado para tamafio constructivo

» PASO 3: ACCESORIOS

Referencia

Disefio
Adecuado para

Referencia

Disefio
Adecuado para

Referencia

Disefo
Adecuado para

APRO3 APRO5
TK 100 TK 31,5
» Datos técnicos
WFRO03 WFR04
GPP5004 / GPP5006 / GPP5008 / GPP5010 /
GEP5008 / GPD5008 /
GEP5006 / GPD5004 / GPD5010 / GED5008 /
GPD5006 / GED5006 GPW5008
> Datos técnicos
ABWFRO1 ABWFRO02 u
chapa protectora chapa protectora
WFRO3 WFRO04 E
=
DUWFRO1 2
boquilla de soplado %
WFRO03 / WFR04 ~
;=
)
SPWFRO1 =
I c
punta de programacion ©
WFR03 / WFR04 S
1™
(1]
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AVISO DE USO
GENERAL

El contenido de este catalogo no es vinculante y sirve exclusivamente para fines informativos y no se considera una oferta en
el sentido legal. La confirmacion del pedido por escrito por parte de Zimmer GmbH es decisiva para la celebracion del con-
trato, que se realiza exclusivamente sobre la base de las presentes Condiciones Generales de Venta y Suministro. Se pueden
encontrar en Internet en www.zimmer-group.com.

Todos los productos que figuran en este catalogo estan disefiados para las aplicaciones previstas, por ejemplo, maquinas
de automatizacién. Para el uso y la instalacion, deben respetarse las normas técnicas reconocidas para un trabajo seguro y
profesional.

Ademas, se aplican las normas respectivas del legislador, el TOV, la asociacién comercial correspondiente o las normas VDE.

El usuario debe respetar los datos técnicos que figuran en este catalogo. El usuario no debe sobrepasar ni quedar por deba-
jo de los datos especificados. Si faltan estos datos, no se puede suponer que no existan estos limites superiores o inferiores
o restricciones para aplicaciones especiales. En el caso de aplicaciones inusuales, siempre se debe solicitar asesoramiento.

La enajenacion no esta incluida en el precio, por lo que habria que tenerla en cuenta en caso de devolucién y enajenacién
por parte de Zimmer GmbH.

DATOS TECNICOS E ILUSTRACIONES
Los datos técnicos y las ilustraciones se han recopilado con gran cuidado y segun nuestros conocimientos. No podemos
garantizar que la informacion esté actualizada, sea correcta y completa.

Los datos y la informacién contenidos en las descripciones generales de los productos, los catalogos, los folletos y las

listas de precios de Zimmer GmbH, en cualquiera de sus formas, como las ilustraciones, los dibujos, las descripciones, las
dimensiones, los pesos, los materiales, las prestaciones técnicas y de otro tipo, asi como los productos y servicios descritos,
estan sujetos a cambios y pueden modificarse o actualizarse en cualquier momento sin previo aviso. Sélo son vinculantes

en la medida en que el contrato o la confirmacién del pedido se refieran expresamente a ellos. Las desviaciones menores de
dichas especificaciones del producto se consideraran aprobadas y no afectaran a la ejecucién de los contratos, siempre que
sean razonables para el cliente.

RESPONSABILIDAD

Los productos de Zimmer Group estan sujetos a la Ley de Responsabilidad por Productos. Este catalogo no contiene
ninguna garantia, aseguramiento de caracteristicas o acuerdos sobre la calidad de los productos presentados, ni expresa ni
implicitamente, ni siquiera en lo que respecta a la disponibilidad de los productos. Las declaraciones publicitarias sobre las
caracteristicas de calidad, propiedades o aplicaciones de los productos no son legalmente vinculantes.

En la medida en que lo permita la ley, Zimmer GmbH no se hace responsable de los dafios directos o indirectos, de los
dafos consecuenciales, de las reclamaciones de cualquier tipo y por cualquier motivo legal que se deriven del uso de la
informacién contenida en este catalogo.

MARCAS, DERECHOS DE AUTOR Y REPRODUCCION

La representacion de derechos de propiedad industrial como marcas, logotipos, marcas registradas o patentes en este
catalogo no implica la concesion de licencias o derechos de uso. Su uso no esta permitido sin el consentimiento expreso por
escrito de Zimmer GmbH. Todo el contenido de este catalogo es propiedad intelectual de Zimmer GmbH. De acuerdo con la
ley de derechos de autor, se prohibe cualquier uso ilicito de la propiedad intelectual, incluidos los extractos. La reimpresion,
duplicacion y traduccion (incluyendo extractos) sélo estan permitidas con el consentimiento previo por escrito de Zimmer
GmbH.

NORMAS

Zimmer Group cuenta con un sistema de gestion de la calidad certificado segun la norma ISO 9001: 2008. Zimmer Group
cuenta con un sistema de gestion medioambiental certificado segun la norma ISO 14001: 2004.
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AVISO DE USO
INDIVIDUAL

DECLARACION DE INCORPORACION DE ACUERDO CON LA DIRECTIVA CE 2006/42/CE SOBRE MAQUI-
NAS (ANEXO Il 1 B)

Por la presente declaramos que nuestros elementos como maquina incompleta cumplen los siguientes requisitos basicos de
la directiva de maquinas 2006/42/CE

no1.1.2,n01.13,n01.15,n0132,n0134,n013.7,n.0153,n.0154,n.01.5.8,n.01.6.4,n.01.7.1,n.01.7.3, n.o0
1.7.4.

Asimismo, declaramos que la documentacion técnica especial se ha redactado segun el anexo VIl parte B de esta directiva.
Nos comprometemos a transmitir en formato electrénico a las autoridades de vigilancia del mercado en respuesta a un
requerimiento debidamente motivado la documentacion especial sobre la maquina incompleta.

A continuacion, la maquina incompleta solo podra ponerse en servicio si dado el caso se ha determinado que la maquina o
la instalacion, en la que debe montarse la maquina incompleta, cumple las disposiciones de la directiva 2006/42/CE sobre
maquinas y se ha emitido la declaracién de conformidad CE segun el anexo Il A.
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