Roboter Schnellwechselsystem

mode SWR S
-
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L ;aum 5 v

Kleiner, leichter, und starker !I
Zulassiges Gewicht : 3kg, 7 kg, 12 kg, 25 kg, 50 kg, 75 kg, 120 kg paT.
Positionierungswiederholbarkeit : 3 um Hohe Steifigkeit : null Riickschlag

Langlebigkeit : hohe Lebensdauer mit mehr als einer Million Zyklen

Hoch praziser Roboter Schnellwechselsystem mit mehreren Funktionen
fir Roboter und reduzierter Einstellzeit.

Er steigert die Produktivitat automatisierter Fertigungslinien.
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Ein Roboter fiihrt mehrere Arbeitsgange durch. e

Abstiitzelement
Ventil - Kopplung
Hinweise * Sonstiges
Roboter Schnell-
wechselsystem

Pneumatischer
Positionsspanner

SWT
High-Power
neumatisches
ullpunkt-Spannsystem
WVS
SCARA Roboter Parallelverbindungs-Roboter Humanoider Roboter
Fir Schrauber Werkzeugwechsel fir das Festziehen von Schrauben fir die Montage
E Entgraten - Anfaswerkzeug
+ Zum nachsten Prozess
; Y \?:‘;;“;“\
Werkstiick o )
l = 31 = 31 ”’
Fir Wechsel Fir Austausch/Transfer von Roboterarmen der
von Entgrat- und Maschinenwerkzeugen automatischen Fertigungslinie von Pressen

Hochprizise Positionierungswiederholbarkeit ~ Verhindert Kerndurchbiegung und Rattern

Positionierungswiederholbarkeit : 3 um Weder Abstand noch Riickschlag dank des dualen Kontakts
Hochprazises Positionieren mit dualem Kontakt durch durch Konusflache. Vermeidet Kerndurchbiegung und Rattern
Konusflache. Erméglicht die wiederholbare aufgrund der Arbeitslast und steigert die Produktivitat.

Positionierungsprazision.

5
R

1

Loten Abdichten Minimale Entgraten  Festziehen von Schrauben  Maschinenbearbeitung
Kerndurchbiegung (Bohren)
Minimale Durchbiegung des Werkzeugendes Geeignet fur Arbeiten bei hohem Drehmoment.

ermdglicht Prazisionsbearbeitung.



Roboter Schnellwechselsystem

© Merkmale

°© ¥
Enger Kontakt/

b
I

! Fehler

li
il Vermeidet

mModell SWR

Null Spiel vermeidet Kerndurchbiegung und Rattern.

Weder Abstand noch Spiel des dualen Kontakts durch Konusfliche. Vermeidet
Kerndurchbiegung und Rattern aufgrund der Arbeitslast und steigert die
Produktivitat.

Varmaicdat Mikrountarbrachungan durch Elektrodenfehler

Die 100% Spielfreiheit des Roboter Schnellwechselsystem minimiert die Vibrationen
der Elektroden und vermeidet dadurch Gerdusche und Reibung. Hoch zuverldssige
Elektroden vermeiden Mikrounterbrechungen, die durch Kommunikationsfehler
hervorgerufen werden.

[ Kosmek Roboter Schnellwechselsystem}

[ Ublicher Roboter Schnellwechselsystem}

g

Dualer Kontakt mit
beweglicher Konushtilse

Abstand
(Spiel)

Kein Abstand
(Kein Spiel)

=

Wenn das Drehmoment in Drehrichtung wirkt,

( Keine urspriingliche Verschiebung )

—(Ursprijngliche Verschiebung) il

Verschiebung

Verschiebung

Abstand

Drehmoment

Null Spiel Drehmoment Spiel (Abstand) fihrt zu
Reduzierte Mikrounter- Larm - Kontakireibung
brechungen \d

Es kommt zu Mikro-
unterbrechungen
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Positionieren
+
Spannelement

Innenfeder —_
ositionieren

Spannelement

Selbstspannfunktion vermeidet das Herunterfallen von Werkzeugen |t

Selbst wenn der Druck null betragt, vermeidet die Selbstspannfunktion Ventill-IKcpplung
das Herunterfallen von Werkzeugen.

Hinweise * Sonstiges

Roboter Schnell-
wechselsystem

Bewegliche Konusflache SWR

% Sollte normalerweise mit Federkraft und Pneumatikdruck

verbunden sein.

Pneumatischer
Positionsspanner

neumansches

Positionierungswiederholbarkeit betragt 3 um. ullpunkt-Spannsystem
. . .. P WVS
&) Dualer Kontakt mit beweglicher Konusflache erméglicht hoch —
H prazises Positionieren. Es kommt nur zu einer leichten Fluktuation

am Werkzeugende, so dass eine prazise Bearbeitung mdglich ist.
Dualer Kontakt

Abhebefunktion (Ablésen) schiitzt das Pesitionierungsteil.

Beim Anschluss vermeidet die Abhebefunktion eine Beschadigung des

Positionierungsteils (Auflagefliche und Konusflache). Beim Abkoppeln 16st die

Kolbenstange den Werkzeugadapter und vermeidet Mikrounterbrechungen,

Auflagefliche / / \ die durch Haftung und Reibung verursacht werden.
Konusfldche Anheben mit dem Ende der Kolbenstange (Ablésen)
Leicht » Kompakt I Langlebigkeit und hohe Steifigkeit |

Geeignet fiir Roboterhdnde, bei denen es auf geringes 100 % Spielfreiheit beim Anschlielen und Lebensdauer
Gewicht ankommt. Leichtgewicht bei groRRer 1 Million Zyklen. Selbst nach 1 Million Zyklen bleibt die
Lastkapazitat!! Positionierungswiederholbarkeit von 3 pm erhalten.

Eine Vielfalt von Elektroden-/Druckluftdichtungs-Optionen

Wir bieten eine grofRe Vielfalt an Optionen, die ihre Wiinsche erflllen

+ Lotanschluss + Energielbertragungsoption {Stecker auf Basis von MIL-DTL-5015)
+ Létanschluss mit Kabel + Hochstromibertragungsoption
- Wasserdichte Elektrode (einfache Wasserdichtheit) (Stecker auf Basis von MIL-DTL-5015)
Nur wenn angeschlossen: IP54 + Wasserdichte Elektrode (kontaktlos und wasserdicht) IP67
+ Sub-D-Stecker + Druckluftdichtung (2 Anschluss-Optionen)
+ Rundstecker (Stecker auf Basis von JIS C 5432) + Druckluftdichtung (4 Anschliisse + Lotanschluss Erweiterungsoption)
-~ z = -

se gV eVree 0D
RIQVP B =S o




Roboter Schnellwechselsystem Modell SWR
-__________________________________________________________________________________________________________________________________________________

© Querschnitt
Hohe Prazision / Hohe Steifheit / Langlebigkeit

Roboterseite ‘

Hohe Prazision (Mechanisches Spannenw

Die Innenfeder halt den
Anschluss aufrecht, wenn die
Spann-Luftzufuhr unterbrochen
wird.

. Hauptzylinder
N\ Werkzeug Adapter

Geringfligiger Fehler wird von der
Konusflache absorbiert. Der Abstand
zwischen dem Hauptzylinder, der
Konusflache und dem
Werkzeugadapter wird beseitigt.

Langlebigkeit

)

Hohe Steifigkeit W

Der Abstand wird beseitigt, wenn Verschlei wird durch eine

der Hauptzylinder und der bewegliche Konusfliche absorbiert.

Werkzeugadapter angeschlossen

werden. Dadurch ist eine
hohe Steifigkeit moglich

Werkzeugseite

@ Funktionsbeschreibung

(Vor dem Anschluss (in gelostem Zustand) <Im angehobenen Zustand (abgelosten ZustandD ( Anschlusszustand (EinspannzustandD

Roboterseite

Lose-
Druckluft =

=ME

Hauptzylinder

Stahlkugel
Kolbenstange I | Spann-

Werkzeugadapter ) drucklufi &
Auflageflache
\ I
K " Einphasen
———— LJ —Oobrétggiﬁéenz Lj Referenzflache
Werkzeugseite
| | ATel =] | | |
Luftzufuhr |6seseitig. Die Kolbenstange Wenn der Hauptzylinder nach unten bewegt wird Luftzufuhr zum Spannanschluss. Die Kolbenstange
wird durch die vom Loésedruck ausgeldste und auf einer Abhebehéhe von ~+0.5 mm wird mit dem Kolbenanschlag und einer Innenfeder
Schubkraft nach unten bewegt. Zu angehalten wird, befindet er sich im Einstellzustand. nach oben gezogen und der Block wird werkzeug-
diesem Zeitpunkt kénnen sich die Zu diesem Zeitpunkt befindet sich ein geringer Spalt seitig durch die Stahlkugeln gegen die Auflageflache
Stahlkugeln frei bewegen (innen) an der Konusreferenzfliche und Auflageflache. Er gedrickt. Wenn der Block gedriickt wird, werden die
' schiitzt das Positionierungsmechanismusteil vor Konusreferenzflache und die Phasing Konusfléche
Beschéadigungen. Beim Loslosen driickt der Kolben A auf einer Referenzachse zentriert (Rumpf ) und die
Teil heraus, um Mikrounterbrechungen zu vermeiden, Positionierung wird abgeschlossen.

die durch Anbindung oder Reibung verursacht werden.
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© Luftanschluss-Option

Wenn der Hauptzylinder und der Werkzeugadapter angeschlossen sind, befindet sich der Luftanschluss im
angeschlossenen Zustand. In dem Moment ist die Luftzufuhr von der Roboter- zur Werkzeugseite mdglich.
Der Luftanschluss kann fiir die Betdtigung des Aktuators (Uberdruck) und den Saugnapf verwendet
werden (Unterdruck). Die Anzahl an Luftanschliissen hangt von der Option ab.

Weitere Informationen dazu finden Sie in den Spezifikationen.

Abgekoppelt Angeschlossen

Roboterseite ‘

‘ Luft

Von der Roboterseite
Druckluftanschluss

Hauptzylinder

Zur Werkzeugseite

Werkzeugadapter

. Druckluftanschluss

Werkzeugseite

@ Elektrodenoption

Wenn der Hauptzylinder und der Werkzeugadapter angeschlossen sind, befindet sich die Elektrode (Option)
im Anschlussstatus. In dem Moment ist es moglich, ein elektrisches Signal zu senden und die Stromversorgung
fur Roboter und Werkzeug herzustellen.

Abgekoppelt Angeschlossen
Elektrizitat

Roboterseite ‘ ‘ ‘ ‘

Von der Roboterseite
[
T i T
6 O 0 Optionale Elektrode J ©_D 9
L —— I
* * Zur Werkzeugseite
[ | R
b (_\(\ (\(_\ 4
| |
J \
T | | [ [ £ e — - N
] N S
Qo o0 | \ | \
Werkzeugseite yay - -
S
L L
Werkzeug
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Roboter Schnellwechselsystem Modell SWR

© Modell Nr. Bezeichnung

[ Hauptzylinder (Roboterseite) J

SWR 050

0-M
o e

B
o B

[VVerkzeugadapter ONerkzeugseHeﬂ

SWR 0500 -T -

B
BE oA

n Zuléssiges Gewicht 3 *Zulassiges Gewicht bei 0.5 MPa Luftzufuhrdruck

003 : 3 kg
007 7 kg
012 : 12kg
025 : 25kg
050 : 50kg
075 : 75kg
120 : 120 kg

Konstruktion Nr.

0 : Revision Nummer

Anschluss Option % Die Anschluss Option ist nur fir den Hauptzylinder

Leer : Kein Anschluss © =verfiigbare Option
(Nur Leer-Option kann fiir SWR0030 gewahlt werden.) B 3kg | 7kg | 12kg | 25kg | 50kg | 75kg |120kg
F : Standard (Mit Auflageprifanschluss) Option | SWR| SWR | SWR | SWR| SWR | SWR | SWR
. Symbol | 0030 0070 0120 0250 | 0500 0750 | 1200
: Mit Blasluftanschluss
AF : Mit Blasluftanschluss + Auflageprifanschluss Leer o
(Nur AF-Option kann fiir SWR1200 gewahlt werden.) F P o e o
A o [ O [ C
AF o
F : Standard (mit Auflageprifanschluss) A : Mit Blasluftanschluss

Hauptzylinder

Auflageanschluss Blasluftanschluss

Werkzeugadapter

Die Aktionsbestatigung kann durch Detektion von Positionierungsmechanismusteil kann
Differentialdruck mit dem Luftfuihler erfolgen. mit Blasluft gereinigt werden.

% Siehe S. 38 Giber Informationen zum Referenzkreis.
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% Positionieren
7] AuBen Option Symbole (Elektrode/Luftdichtung) 1

Bitte aus der Liste unten auswahlen. 3 (Bsp.) 15-Stift-Rundstecker : G P =verf[jgbare Option Positionieren
Spannung strom El kt d L ftd ht "
e (Anzahl Anschlisse)  Symbol | 5030 0070 | 0120 0250 0500 0750 1200
- - Standard : Kein externer Aufsatz - Leer C [ [ ([ [ [ @ Abstiitzelement
s cae— )
Lotanschluss ":" - 15 Pole B @ L o L L o 0% Ventil + Kopplung
525 e h 30pde ™ BB e e e o 0 0@
- Kabel 1m Cco1 J
Létanschluss mit Kabel 1:' f 15 Pole T €02 C C [ C [ 0 @
I |30Pole | Kabelm | C01CO1
5.26 (2Reihenmit 15 Polen] Kabel 2m | C02C02 L L @ C C @3 wechselsystem
[ swR
[ o, AR Kabel Tm uo1
Einfache wasserdichte Elektrode ! & 16Pole @ e | 6 o o o ox
DC24V | 3A*2 N hi -IP54 Kabell2m uo2 Pneumatischer
urwenn angeschlossen: ; 32 Pole Kabel 1m | UOTUO1 P C o @ Positionsspanner
5.27 (2Rehenmit 16 Polen] Kabel 2m Uozuoz T
- =2 ’
Sub-D-Stecker -~ "~ |15Pole D e e o o High-Power
neumatisches
g 2 Reihen mit ullpunkt-Spannsystem
528 30 Pole D DD e o o e wvs
P p—
Rundstecker e = _ | 15Pole G e o o | e
(Stecker auf Basis von JIS C 5432) > Rehen mit
$.29 & 30 POlE 55 Polen) GG Q L L L
.'l ~ -
| Energieiibertragung Option 8 Pole E C C C C
SA2 1 (stecker auf Basis von MIL-DTL-5015) I
AC200V 530 16Pole  {2fehe EE e o | o e
DC200V b’ ]
| Hochstrom Ubertragung Transmission Option 10 Pole H C C C @
13A%2 (Stecker auf Basis von MIL-DTL-5015) > Rehen it
531 20Pole  {fflehen HH e o o o
Kontaktlose wasserdichte Elektrode - Anzahl NPN \'} C C C C
IP67 ‘ L Signale: 12 .
535 PNP VX4 e o | o o
e = S
Luftdichtung - = mg  2Anschiisse Q e o o 6o
- s
G Q 4 Anschlisse
(Unterd |r_l:chlt<- 532 (2 Reihen mit 2 Anschliissen) QQ ® ® @ ®
anschlussfahig) Luftdichtung "' é_-:-. y 4Anschlisse ;:[::;:hf:ung BP /PBp2 QL% LLXG L(;KS chs LL-xs :xs
(Erweiterungsoption Lotanschluss) Ir:g & &7 8 Anschlisse Notutdctuns PP . . o low
533 B Dmowcis  BP2BP2

Anmerkungen 3%1. Fur die Kombination der Elektrodenoptionen missen sich die Symbole in alphabetischer Reihenfolge befinden.
(Bsp. Fir VX' und, ‘P’, wird, ‘PVX'gesetzt.)
%2. Firdie Elektrodenoptionen priifen Sie die Gesamtstromkapazitdt und den Kontaktwiderstand, die in den Spezifikationen jeder Option angegeben sind.
%3. Fur die SWR1200 Optionen, die mit %3 gekennzeichnet sind, setzen Sie sich bitte mit uns in Verbindung.
%4. Das Optionssymbol VX' betrifft nur den Hauptzylinder. Das Optionssymbol fiir den Werkzeugadapter lautet 'V' fiir beide NPN/PNP.
5. ,BP2’ fiir SWR0250, SWR0500, SWR0750 : Der SchweiRanschluss, ‘B’ wird nach dem Anbringen der Luftdichtung, ‘P’ an der Options-
Montageflache erweitert. Fiir ‘BP’ wird der Létanschluss, ‘B’ an der ersten Options-Einbauflache und die Luftdichtung ‘P’ an der zweiten montiert.
%6. 'BP'fur SWR0070 und SWR0120 : Der Lotanschluss B wird an der Luftdichtung, ‘P erweitert.

Beispiel Elektrodeneinbau SWR0250,SWR0500,SWR0750,SWR1200
SWR0070,SWR0120 Bsp. D-Sub-Anschluss 30 Pole (2 Reihen mit 15 Polen)
Bsp. Létanschluss 30 Pole (2 Reihen mit 15 Polen) (Bei der Auswahl einer Optionsreihe wird der externe Aufsatz auf der

,Montageflache fiir die erste Option” montiert, die in den Abmessungen
angegeben wird.)

Grobfihrun

Die zweite Option
Montageflache

Phasing-Stift

Die erste Option
Montageflache

Option Montageflache

15-Pol-L6étanschluss

15-Pol-Lotanschluss 15-poliger D-Sub-Anschluss

15-poliger D-Sub-Anschluss

Dichtungsoption (Luftanschlussteil)

Leer : Kein Rickschlagventil (Standard)

S : Mit Rickschlagventil (nur wahlbar fir SWR1200)
% Setzen Sie sich bitte mit uns in Verbindung, wenn sie die Rickschlagventiloption fiir ein anderes Modell als das SWR1200 wiinschen.



Roboter Schnellwechselsystem
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© Spezifikationen

Modell SWR

Modell Nr. SWR0030 | SWR0070 | SWR0120 | SWR0250 | SWR0500 | SWR0750 | SWR1200
o ~__ Bei0.5MPa kg 3 7 12 25 50 75 120
Zulassiges Gewicht *1 -
Bei TMPa kg 6 12 20 45 90 140 200
Positionierungswiederholbarkeit mm 0.003
Abhebehub (Trennhub) mm 0.8 0.8 0.8 1.0 1.0 1.0 1.0
. Spannen cms3 0.64 1.50 2.38 6.08 14.38 22.98 38.44
Zylindervolumen -
Losen cm3 0.72 172 2.69 6.68 15.39 25.45 42.76
Max. Betriebsdruck MPa 1.0
Luftdruck Min. Betriebsdruck MPa 0.4 0.35
Priifdruck MPa 1.5
Haltekraft Siehe S.20
Abhebekraft (Trennkraft) Siehe S.20
. Biegung (Bei0.5MPa) N+m 5 14 27 74 194 380 725
Zuldssiges
. 1 Biegung (Bei 1.0MPa) N-m (10) (25) (45) (135) (350) (700) (1400)
statisches Moment
Drehung N-m 15 23 45 100 175 300 700
Betriebstemperatur C 0~70
Medium Trockene Luft
Gewicht ™2 Hauptzylinder g 70 180 250 500 1000 1650 3800
ewicht”
Werkzeugadapter g 45 120 160 300 750 1100 2600
i X X05X X08 X X08 X X08 X I i
Luftanschluss ** Gewindemafd Wns(c]hﬁ[]sse v gﬂinsgfﬁusse yins%ﬂsse Snsc%sse 508 X2 sl

Anzahl der Anschlisse

Re1/8x4 Anschliisse

Re/8%9 Anschlilsse

Rel/4%9 Anschlilsse

Elektrodenoption

Siehe S.25~P.37

Anmerkungen

% 1. Beider Auswahl des Produkts ist das zuldssige Gewicht und das zuldssige statische Moment zu bericksichtigen.
%2. Gewicht des Gehduses ohne externe Optionen.

%3. Siehe S.16 fur den Luftanschlussgebrauch.

%4, Wenn die Anzahl an Luftanschlissen des SWR0030 unzureichend ist, konnen wir Ihnen das SWRY0010 mit 6 Luftanschliissen
anbieten (siehe S.39 exklusive Anwendung.)
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@ Haltekraftkurve

Modell Nr. SWR0030 | SWR0070 | SWR0120 | SWR0250 | SWR0500 | SWR0750 | SWR1200
Bei OMPa *° kN 0.12 0.15 0.32 0.57 0.95 1.29 1.97
Bei 0.35MPa kN = 0.68 1.14 2.31 4.44 6.87 9.84
Haltekraft Bei 0.4MPa kN 0.45 0.75 1.26 2.56 4.94 7.67 11.00
Bei 0.5MPa KN 0.50 0.90 1.50 3.05 5.94 9.26 1333
Bei TMPa kN 0.90 1.64 2.67 553 10.92 17.24 24.95
Anmerkung

%5. Eszeigt die Haltekraft an, wenn der Luftdruck nach dem Anschluss bei OMPa liegt und die Spezifikation als Anschlusskraft nicht erfiillen kann.

3 30
SWR0120
// 25 A4 SWR1200
2 ,/ 20 //
/
= / =
= v SWRoo70 = v _—PWROT0
& — € 15 ~
£ / / i yd /
g 4 / g /
= : T SWR0030 = " Y 7 SWR0500
_— // _— -
— 5 SWR0250
0 —7 0 —7
0 03 04 05 06 07 08 09 1 0 03 04 05 06 07 08 09 1
Bereitgestellter Luftdruck (MPa) Bereitgestellter Luftdruck (MPa)
Anmerkung
1 .Die dargestellten Tabellen und Grafiken sind das Verhdltnis zwischen Luftdruck (MPa) und Haltekraft (kN).
© Abhebekraft (Trennkraft)
Modell Nr. SWR0030 | SWR0070 | SWR0120 | SWR0250 | SWR0500 | SWR0750 | SWR1200
Bei 0.35MPa kN [(0.03:8ei0ampd]  0.11 0.16 0.38 0.77 1.45 222
Abhebekraft -
Bei 0.5MPa kN 0.08 0.20 0.30 0.68 1.34 241 3.62
(Trennkraft) -
Bei TMPa kN 0.23 0.51 0.78 1.66 3.27 5.59 8.28
1 10
4 SWR1200
038 / SWR0120 8 VZ
Z 06 pd z //
£ / £ / SWR0750
s SWR0070 S / 7
3 vd 2 e
] / ] / _
< 04 ~ 5 4 7 =
< P e < / e A SWRO500
0 / SWR0030 , 7 // _——
: / i SWR0250
_— — | —
L—T T
0 0 —
0 03 04 05 06 07 08 09 1 0 03 04 05 06 07 08 09 1
Bereitgestellter Luftdruck (MPa) Bereitgestellter Luftdruck (MPa)
Anmerkung

1 .Die dargestellten Tabellen und Grafiken sind das Verhdltnis zwischen Luftdruck (MPa) und Abhebekraft (kN).
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Roboter Schnellwechselsystem Modell SWR

© Abmessungen
% Die Zeichnung zeigt das Modell SWR0030 im gelésten Zustand. 3% Die Zeichnung zeigt das Modell SWR0070 im gelsten Zustand.

Hauptzylinder Hauptzylinder
SWR0030-M SWR0070-M[]
. * Teil
* Teil ,
2 x Luftanschliisse 6.xLuftanschlisse 75" 22.5°

M3X0.5
Lose-Luftanschluss

&
- O
©

7

) Elektrodenoption
Elektrodenoption

Planfliche ¢ 6 .A Planfliche ¢ 6 “Montagefliche
(von hinten) ‘ ‘ 1.5 Montageflache (von hinten) 135
Lése-Luftanschluss 2 X 4n7- Sora Stift

M5Xx0.8 47

@ 2h7 - 010 Stift ¢ 20g7 30%
, ~N |=T=] N

) 2
N ‘ 1
S ‘ ‘ N
o RRSY FY e 2 |
N — wy VI M =5
N —~|c ™M L f c| g
c| v ! i () :6
T o | b
— S|= < S|e
i S|E Grobfiihrun : [/ = alz
&3z 9 @ { - c|2
Elg ) 7 HE
g2 Lose-Luftanschluss S|E
3 Bask-Seite -MA : Luftblase-Anschluss 2lg
£33 -MF : Auflage-Priifanschluss 3 %
w | C —
3|a M5 0.8 s
< |<< @
|~ 2| m
Z|™M <|on
‘ \<./ ; |'_‘_I i l_‘_h =™
} N ! I ] £
| o ; o
\ @ S| ™ ‘ ©
i REEE g
- |

Y
N
@ 2h7 - So0 Stift #2017 +00n ™

47

2 X 4h7- 0012 Stift

* Teil
* Teil 6 x Luftanschliisse R
225

2 x Luftanschliisse
M3X0.5

Elektrodenoption
Montageflache
3.5

|2

Elektrodenoption
1.5 Montagefliche
4 xBefestigungsschraube
M4 X 0.7 Gewindetiefe 8.5

Werkzeugadapter Werkzeugadapter
SWR0030-T SWR0070-T




Merkmale | Querschnitt | Modell Nr. | Spezifikationen RS AT AuBen- Anschluss- | Ausnahme- ) )
Anwendungsbeispiele| Funktionsbeschreibung| Bezeichnung|  Leistungskurve 9 Optionen Optionen falle Hinweise K.SMEK

Harmony in Innovation

Positionieren
© Abmessungen S laamn

% Die Zeichnung zeigt das Modell SWR0120 im geldsten Zustand. 3% Die Zeichnung zeigt das Modell SWR0250 im gelGsten Zustand.  positionieren

Hauptzylinder Hauptzylinder Spannelement
SWR0120-MJ SWR0250-M]
* Teil * Part Abstiitzelement
ar
6 x Luftanschliisse o 6 x Luftanschlisse o Qo
225 225 X 9 2 _ 18° Ventil + Kopplung
- 7 .
4x$55 Dieerste
P(Ianﬂiched))9 5 A Montageftiche Hinweise * Sonstiges
von hinten
Elektrodenoption m el
Die zweite Montageflédche
n [ swR
I Pneumatischer
Positionsspanner
SWT
High-PO\{verh
neumatisches
4x¢4.5 Elektrodenoption N Nullpunkt-Spannsystem
Planfliche ¢ 7.5 Montagefldache Wvs
(von hinten) 13.5 4 325 ‘ 325 4
T T T
Lése-Luftanschluss 2 X @ 4n7- b0 Stift
M5X%0.8 $54 Lose-Luftanschluss 2 X ¢ 4n7- 0012 Stift

M5X%0.8

23

26.5

44

“@:éi; bt
}@4@4
@

|
|
2L 1ol 5]alo]

i o
Grobfiihrung

-MA : Luftblas-Anschlu Spann-Luftanschluss
-MF : Auflage-Priifanscifuss M5X%0.8
M5X%0.8

i

5
=
17.5

Grobfiihrung

Spann-Luftanschluss
Bask-Seite -MA : Luftblas-Anschluss
-MF : Auflage-Prifanschluss
M5X0.8

40.3 (Abhebestatus beim Lésen)
46.5 (Abhebestatus beim Losen)

39.5 (AnschlussmaR beim Spannen)
45,5 (Anschlussmaf beim Spannen)

19

a

@

& -
16.5
o
o

; ; — |
$73 o
¢ 54
X @ 4h7- 0012 Stift
X @ 4h7- 0012 Stift

* Teil
* Teil 6 x Luftanschliisse
6 x Luftanschlisse

225" 2250 4 x Befestigungsschrauben
M5 X 0.8 Gewindetiefe 11.5

bl Elektrodenoption
bt Dieerste
N Montagefléche

<
—

e
N

3210.03

Elektrodenoption
Montageflache

_225%003 | 225+003

Elektrodenoption
35 Die zweite Montagefléche

4 x Befestigungsschrauben
M4<0.7 Tiefe 9

Werkzeugadapter Werkzeugadapter
SWR0120-T SWR0250-T

22



Roboter Schnellwechselsystem Modell SWR
-__________________________________________________________________________________________________________________________________________________

© Abmessungen

% Diese zeigt das Modell SWR0500im geldsten Zustand. % Diese Zeichnung zeigt das Modell SWR0750im geldsten Zustand.

Hauptzylinder
SWR0750-M[]

Hauptzylinder
SWR0500-M[]

* Teil
2 x Luftanschliisse
M5X0.8

¢ Teil
4 x Luftanschliisse

@ Teil .
9 x Luftanschliisse \,\5

Rc1/8
Planflache ¢ 11
(von hinten)

23

Dieerste Die zweite Dieerste
Montagefliche Montageflache Montagefliche
X
Die zweite Montagefléche
3
6x$6.8

Lése-Luftanschluss 2 X ¢ 5h7- oo Stift

Planfliche ¢ 11 (von hinten)

2 x @ 6h7- bor2 Stift

Lose-Luftanschluss

M5X%0.8 $98 6123 Rc1/8
| Hﬁ | / ok
e 1 \ ém

i) L elolo]||®lele] | =,
2 i LelRd I o »: T | X

Gl I | ] W A R 1 S

‘ = ‘ o ~

Grobfiihrung Grobfiihrung

Spann-Luftanschluss

-MA ' Luftblas-Anschlu M5 X 0.8

M5Xx0.8

25

56 (Anschlussmaf3 beim Spannen)

-MA : Luftblas-Anschlus

Rc1/8

(Abhebestatus beim Losen)

57

Rc1/8

| Spann-Luftanschluss

25.5

58.5 (Anschlussmaf beim Spannen)

59.5 (Abhebestatus beim Lésen)

\& X @ 5h7- Q012 Stift

4 xBefestigungsschrauben ¢ Teil
M6 X 1 Tiefe 16

Elektrodenoption

4 x Luftanschlisse

2 X ¢ 6h7- 8.012 Stift

¢ Teil

Die zweite
Montageflache 9 x Luftanschlisse
3 B Elektrodenoption  Elektrodenoption
i Dieerste Die zweite_
g Montageflache Montageflache
] = -
2 413003 | 41+0.03
=
1l
N
<
* Teil A
2 x Luftanschlisse 1
M5X0.8 3 i L 28.5
33 455 6 xBefestigungsschrauben
M6 X 1 Tiefe 16
Werkzeugadapter Werkzeugadapter
SWR0500-T SWR0750-T

Die erste

Montagefliche




Merkmale

Anwendungsheispiele | Funktionsbeschreibung| Bezeichnung

@© Abmessungen

Querschnitt

Modell Nr.

Spezifikationen
Leistungskurve

Abmessungen

% Die Zeichnung zeigt das Modell SWR1200 im geldsten Zustand.

Elektrodenoption

Hauptzylinder
SWR1200-MAF-[]

* Tell
9 x Luftanschliisse

AuBen-

Optionen

Elektrodenoption

Anschluss-

Optionen falle

Ausnahme-

Hinweise

KOSMEK

Harmony in Innovation

Positionieren

+
Spannelement
Positionieren
Spannelement
Abstiitzelement

Ventil « Kopplung

Hinweise * Sonstiges

Roboter Schnell-
wechselsystem

I . Die erste
Die zweite Montagefléche Montagefliche m
M Pneumatischer
Planfliche ® 14 Positionsspanner
(von hinten) SWT
High-Power
neumatisches
ullpunkt-Spannsystem
WVS

@ 8h7- Sors Stift
Spann-Luftanschluss
Rc1/8

Lose-Luftanschluss Blasluftanschluss ‘ @ 160
Rc1/4
o - i
FERREE
ool | To]ex 3l
e L& ‘ ~
@ \I \ T ug o
0O ® 0 N
RN
Grobfiihrung Auflage-Prifanschluss

M5 X 0.8 Gewinde

5 (Abhebestatus beim Losen)

74 (Anschlussmaf beim Spannen)

©

i ° i +
e m— — Tl

¢ 160

¢ 60H7+8.030

& 8h7- Sois Stift

Elektrodenoption

Dieerste
Montageflédche

Elektrodenoption
Die zweite Montageflache ‘?\

6-M8 X 1.25 Gewindetiefe 15

* Teil
9 x Luftanschlisse
Rc1/4
Werkzeugadapter
SWR1200-T-

24



Roboter Schnellwechselsystem Modell SWR

© Externe Option : Lotanschluss

® Spezifikationen

Externe Option Symbol : B
| P y Nennwert DC 24v
Hauptzylinder Werkzeugadapter (pro ezt 3A
. (urspriinglicher .
vodet SWRI__10-M[]-B voaet SWRI__10-T[I-B Kontaktwiderstand werp) 100m Q) oder weniger
Anzahl Pole (pro Elektrode) 15
T Hauptzylinderseitig | Elektrode 15 / Klammer 9g
= Gewicht *1
Werkzeugadapterseitig | Elektrode 11g / Klammer 6g

% 1. Gewicht pro Elektrode.
Klammergewicht ist das Gewicht von SWRZ0S0-[1.

® Abmessungen

Hauptzylinder Werkzeugadapter

SWR0070-M[1-B - SWR0250-M[I-B/BB
SWR0120-ML1-B  SWR0500-MLI-B/BB
SWR0750-M[]-B/BB

SWR0070-T-B  SWR0250-T-B/BB
SWR0120-T-B SWR0500-T-B/BB
SWR0750-T-B/BB

SWR0070-M[-BB
SWR0120-M[1-BB

SWR0070-T-BB
SWR0120-T-BB

m

’ -BB : Selbes gilt fiir die andere Seite.}—f
| ‘ Kontinuitats-
|

| ..
~ Schutzgehduse
N ]
vy | }

~ 27 Gehause (Elektroden-Hauptseite) @

SWR0030-M-B % Nur fir SWR0030-M-B, SWRZ0S0-M ist montiert.

’ -BB : Selbes gilt fiir die andere Seite.

[
-

@ |
27 Gehause (Elektroden-Werkzeugsei

Kontinuitdts-
1 Schutzgehduse

N Ty ] R
A/ i iF il N S
i g g T

4

Kontinuitats-

= Kontinuitats-
| Schutzgehduse

10 Schutzgehduse

2

Gehéiuse (Elektroden-Hauptseit |
ehause (Fletroden-Hauptse e)@ ) Gehause (Elektroden-Hauptseite)Z=—==

AuBen-
- durchmesser @ 1

AuBen- - Tnnen- o ol ~__
durchmesserg 0.85 durchmesser ¢ 0.5 Ty T
6.2 Kontinuitéts- 7.2 l(mr%ﬂ-rnessemo.é 6 Geha'u§e Gehiuse ’ ‘ 4 [Becheranschluss]zz Kontinuitats- 6 !
1 7 Schutzgehduse Becheranschlusslg 7 | | 165 Hauptseite Werkzeugse|6te 57 Schutzgehause 1 7
Menge Menge
Modell Nr. | Nr. | Name B:15Pk |BB:30Pok Modell Nr. | Nr. | Name B:15Pk |BB:30Pole
@ | Elektrode (Hauptseite) 1 2 © | Elektrode (Werkzeugseite) 1 2
- SWRZ0BO-T -
SWRZ0BO-M | @ | Schutzgehéduse 1 2 Schutzgehduse 1 2
® | Parallelstift ®3X6BTyp (SUS) 1 2 - %2 @ | Innensechskantschraube ~ M3X0.5X16 (SUS) 4 8
—*2 @ | Innensechskantschraube ~ M3Xx0.5%16 (SUS) 4 8 — %2 3 | Innensechskantschraube ~ M3X0.5X30 (SUS) - 4
— %2 ® | Innensechskantschraube ~ M3x0.5%30 (SUS) - 4 @ | Klammer (Werkzeugseite) 1 -
® | Klammer (Hauptseite) 1 - SWRZ0SO-T | @ | Parallelstift $2X6BTyp (SUS) 1 -
SWRZ0S0-M | @ | Parallelstift ®2X6BType (SUS) 1 - Innensechskantschraube ~ M3X0.5X6 (SUS) 1 -
nnensechskantschraube M3 0.5%6 (SUS) 1 = ‘

Anmerkungen  1.Wenn Sie nur Elektroden wiinschen, teilen Sie uns bitte die oben angegebene Modellnummer mit. (SWRZOBO-[ : eine Reihe ist eine Elektrode. )
Fiir SWRZ0BO0-M/SWRZ0S0-M/SWRZ0BO-T/SWRZ0SO0-T, der mit %2 gekennzeichnete Stift ist nicht inkludiert.
2. FurInfos zu SWR1200 setzen Sie sich bitte mit uns in Verbindung.



Merkmale | Querschnitt | Modell Nr. | Spezifikationen| 5}, AuBen- Anschluss- | Ausnahme- . .
Anvendungsbeispile| Funktonsbeschvebung| Bezeichnung| Leistungskurve | o> 9" Optionen | Optionen falle Hinweise KHKOSMEK

Harmony in Innovation

Positionieren
@ Externe Option : Lotanschluss mit Kabel

® Spezifikationen

Positionieren

| Externe Option Symbol : C01/C02

Nennwert DC 24V s | .
Hauptzylinder Co1 Werkzeugadapter Co1 (je Kontakt) 3A [FERIEEE
Modell SWR I:l O-MD- C02 Modell SWR I:l O-TD_ C02 Kontaktwiderstand (urspringlicher wert) 100m Q) oder weniger P
- Anzahl Pole (pro Elektrode) 15
BleidrahtgroRe AWG25 Ventil  Kopplung
Bleidraht | -CO1 m
Lange -C02 2m Hinweise * Sonstiges

Haupt-  |-C01 Elektrode 1209 (Klammer 9g
zylinder-

( )
. | seitig -C02 Elektrode 2309 (Klammer 69) Roboter Schnell-
Gewicht*3 ( ) wechselsystem
( )

Werkzeug+ -C01 Elektrode 1109 (Klammer 9g

adapter- m
seite -C02 | Elektrode 220g (Klammer 6g —
. . Pneumatischer
%3. Gewicht pro Elektrode. Positionsspanner
Klammergewicht ist das Gewicht von SWRZ0S0-[] SWT
High-Powerh
® Abmessu ngen TilelgTr?&‘ts-gpgsnnsystem
Hauptzylinderseitig Werkzeugadapterseite Wvs

SWRO070-MC-CCD SwRo2s0-MC-CICCE
SWROT20-MC-CCI - SwRos00-MC-CCCE
SWRO750-MC-C/CC

SWR0070-T-C SWR0250-T-COI/COICCI
SWR0T20-T-CO  SWR0500-T-CI/CIC
SWR0750-T-C/CICE

SWR0070-MI-COCO
SWR0120-MI-COCT

SWR0070-T-CCICCI
SWR0120-T-CICT

7 [
thid [
3
'\77 !
S | i
T - i
S TEy
. Menge Menge
Modell Nr. | Nr. | Name C:15Pole |COCC: 30Pole Modell Nr. | Nr. | Name C[: 15 Pole | COCT: 30 Pole
SWRZ0CO0 Elektrode (Hauptseit 1 2 SWRZ0CO
@ | Elektro e'( auptseite) Elektrode (Werkzeugseite) 1 2
-M01/M02 | @ | Parallelstift $3X6B Typ (SUS) 1 2 -T01/T02
— x4 3 | Innensechskantschraube ~ M3x0.5x16(SUS] 2 4 — %4 3 | Innensechskantschraube ~ M3x0.5X16(SUS) 2 4
- X4 @ | Innensechskantschraube ~ M3x0.5x30(SUS] ~ — 2 — %4 @ | Innensechskantschraube ~ M3x05x30(SUS)  — 2
® | Klammer (Hauptseite) 1 - © | Klammer (Werkzeugseite) 1 -
SWRZ0S0-M | ® | Parallelstift $2X6BTyp (SUS) 1 - SWRZO0SO-T | ® | Parallelstift $2X6BTyp (SUS) 1 -
@ | Innensechskantschraube ~ M3x0.5%6 (SUS) 1 - @ | Innensechskantschraube ~ M3X0.5X6 (SUS) 1 -
Anmerkungen

1. Wenn Sie nur Elektroden wiinschen, teilen Sie uns bitte die oben angegebene Modellnummer mit. (SWRZ0OCO-[] : eine Reihe ist eine Elektrode.
Fiir SWRZ0CO-M[J / SWRZ0S0-M / SWRZ0CO-TL] / SWRZO0SO0-T, ist die mit 34 gekennzeichnete Schraube nicht inkludiert.

2. Fur Informationen zu SWR1200 setzen Sie sich bitte mit uns in Verbindung.

3. Das angeschlossene Teil des Létanschlusses und Bleidrahts wird mit einem Warmeschrumpfrohr isoliert.

4. Das SWRZ0C0-[1J01/02 besitzt eine andere Lange als die in den Spezifikationen angegebene.

(SWRZ0CO0-[101:Bleidrahtldnge 1m, SWRZ0CO-[]02:Lead Wire Length 2m) %



27

® Abmessungen

Roboter Schnellwechselsystem Modell SWR
© Externe Option : wasserdichte Elektrode (einfache Wasserdichtoption)
® Spezifikationen
| Externe Option Symbol : U01/U02 |
Nennwert DC 24v
Hauptzylinder Werkzeugadapter (je Kontakt) 3A
Modell SVVR |:| O-M D- U01 Modell SWR |:| O-TD- UO1 Kontaktwiderstand (urspriinglicher Wert) 100m Q oder weniger
uo2 uo2
Anzahl Pole (pro Elektrode) 16
Bleidrahtgrole AWG25
Bleidraht | -U01 m
Lange -U02 2m
Haupt- |-UOT | Elektrode 140g / Kiammer 9g
zylinder-
... | seitig -U02 | Elektrode 260g / Klammer 6g
Gewicht*1
Werkzeug:-UO1 | Elektrode 140g / Klammer 9g
adapter-
seite -U02 | Elektrode 250 / Klammer 6g
Schutzgrad‘Xz Entspricht IP54

% 1. Gewicht pro Elektrode.

Klammergewicht ist das Gewicht von SWRZ0S0-[.
% 2. Der Schutzgrad entspricht IP54 im angeschlossenen Zustand
(gebrauchsfertig) des Hauptzylinders und Werkzeugadapters.

Hauptzylinderseitig

Werkzeugadapterseite

SWR0070-M-U]
SWR0120-M-Ud

SWR0250-MI-U]
SWR0500-MJ-U]
SWR0750-M-U]

SWR0070-T-UJ
SWR0120-T-ud

SWR0250-T-ul]
SWR0500-T-U]
SWR0750-T-ud

@/ |
I \iﬁ i i
N 40N 'f 2 £ | 7
~ et ! |
.a@“ I |
T+rr. (Kabelca.¢10) 3
n i : i
< & % ‘
~N —-- !
I, \ |
~ 27 !
SWR0030-M-U] % Nur fur SWR0030-M-U[], SWRZ0S0-M ist montiert. 3 SWR0030-T-ud % Nur fur SWR0030-T-ULJ, SWRZ0SO-T ist montiert.
-t 14 g | f s
o . ~.~.\»/’/ /i H — 1 | -.\ 3 j_\# L )
N L B\,
B th ¢ - il i f I i ] \\}%\ £
& © AN - | § S Ya pridlg
Ny = . im N ?E\‘.
%] o I %) o ®
o 3 7 bl
(Kabel ca.¢ 10) ! (Kabel ca. ¢ 10)
| N
1 ) | B
S | | : " U
- 1 e 27
Rund : ]
o~ @l o 3
27 |
Modell Nr. | Nr. | Name Menge 3 Modell Nr. | Nr. | Name Menge
SWRZOUO @ | Elektrode (Hauptseite) 1 i SWRZOUO | @ | Elektrode (Werkzeugseite) :
MO1/M02 @ | Parallelstift $3X6B Type (SUS) 1 ‘ T01/T02
3 | Innensechskantschraube ~ M3x0.5%25 (SUS) 2 | 3 | Innensechskantschraube ~ M3Xx0.5%25 (SUS) 2
@ | Klammer (Hauptseite) 1 ! Klammer (Werkzeugseite) 1
SWRZ0S0-M | ® | Parallelstift ®2X6BType (SUS) 1 i SWRZ0SO0-T | ® | Parallelstift ¢ 2X6 B Type (SUS) 1
® | Innensechskantschraube  M3x05x6 (SUS) 1 1 ® | Innensechskantschraube ~ M3x0.5X6 (SUS) 1

Anmerkungen

2. Fur Informationen zu SWR1200 setzen Sie sich bitte mit uns in Verbindung.
3. Das SWRZOUO0-[]01/02 besitzt eine andere Lange als die in den Spezifikationen angegebene.
(SWRZ0U0-[JO1 : Bleidrahtlange 1m, SWRZOUO-[102 : Bleidrahtldnge 2m)

1. Wenn Sie nur Elektroden wiinschen, teilen Sie uns bitte die oben angegebene Modellnummer mit. (SWRZOUO-[] : eine Reihe ist eine Elektrode.)



Merkmale | Querschnitt | Modell Nr. | Spezifikationen Abmessungen AuBen- Anschluss- | Ausnahme- ) )
Anwendungsbeispiele | Funktionsbeschreloung | Bezeichnung | Leistungskurve 1ng Optionen Optionen falle Hinweise K.SMEK

Harmony in Innovation

Positionieren
© Externe Option : D-SUB-Anschluss

Positionieren

| Externe Option Symbol : D |

® SpeZIﬁ kationen Spannelement
Hauptzylinder Werkzeugadapter
N DC 24V -
moaet SWR[_]10-M[I-D mooet SWR [_]0-T[J-D (j:E:r:,tVaig A Abstiitzelement
Kontaktwiderstand (urspringlicher Wert) 100m Q oder weniger Ventil + Kopplung
Anzahl Pole (pro Elektrode) 15
_ . | Hauptzylinderseitig | Elektrode 90g / Klammer 179 Hinweise « Sonstiges
Gewicht*1

Werkzeugadapterseite | Elektrode 70g / Klammer17g

%1. Gewicht pro Elektrode.
Klammergewicht ist das Gewicht von SWRZ0Z0.

Pneumatischer
Positionsspanner

SWT

High-Power
neumatisches
ullpunkt-Spannsystem

WVS
® Abmessungen

Hauptzylinderseitig Werkzeugadapterseite
SWR0250-M[1-D SWR0250-T-D
SWR0500-M([J-D SWR0500-T-D
SWR0750-M[J-D SWR0750-T-D

!

g / \ / .
e [ ted \¢ B/ \Qg @Q/ & R

gé e -

SWR1200-MAF-D-[] |  Nicht aufgefiihrte Abmessungen sind dieselben SWR1200-T-D-[] % Nicht aufgefiihrte Abmessungen sind dieselben

wie die in der Zeichnung oben. wie die in der Zeichnung oben.

Klammer (Hauptseite) i
Modell Nr. | Nr. | Name Menge i Modell Nr. | Nr. | Name Menge
@ | Elektrode (Hauptseite) 1 i Elektrode (Werkzeugseite) 1
SWRZ0DO0-M | @ | Parallelstift $3X8BTyp (SUS) 2 3 SWRZODO-T | @ | Parallelstift ®3X8BTyp (SUS) 2
® | Innensechskantschraube  M4x0.7x30 (SUS) 2 i ® | Innensechskantschraube M4 x0.7X30 (SUS) 2
@ | Klammer (iblich fiir Haupt-/Werkzeugseite) 1 ! @ | Klammer (ablich fiir Haupt-/Werkzeugseite) 1
Parallelstift 3X8BTyp (SUS 1 1 Parallelstift 3X8BTyp (SUS 1
swrzozo o Parallelstft ¢ yp 5US) " swezozo | Parallelstift ¢ yp (SU3)
® | Innensechskantschraube ~ M3x0.5%10 (SUS) 2 ! ® | Innensechskantschraube  M3%0.5%10 (SUS) 2
@ | Innensechskantschraube ~ M4x0.7x12 (SUS) 2 1 @ | Innensechskantschraube ~ M4x0.7x12 (SUS) 2
Anmerkungen 1. Wenn Sie nur Elektroden wiinschen, teilen Sie uns bitte die oben angegebene Modellnummer mit. (SWRZODO-] : eine Reihe ist eine Elektrode.)

2. Fir SWR1200, ist SWRZ0Z0 nicht erforderlich.
28



Roboter Schnellwechselsystem Modell SWR
@ Externe Option : Rundstecker (Stecker auf der Basis von JIS C 5432)
| Externe Option Symbol : G |
® Spezifikationen
Hauptzylinder Werkzeugadapter
voset SWRLJO-MO-G woset SWRL_10-T[J-G h b 24

Kontaktwiderstand (urspringlicher Wert) 100m Q) oder weniger
17A
15

Elektrode 100g / Klammer21g

Elektrode 1209 / Klammer21g

Gesamtstromkapazitat

Anzahl Pole (pro Elektrode)

Hauptzylinderseitig

Gewicht*1

Werkzeugadapterseite

% 1. Gewicht pro Elektrode.
Klammergewicht ist das Gewicht von SWRZOEO.

® Abmessungen

Hauptzylinderseitig Werkzeugadapterseite

SWR0250-MJ-G i SWR0250-T-G
SWR0500-MJ-G i SWR0500-T-G
SWR0750-M[]-G ! SWR0750-T-G
| | | | : [ |
‘ \ o N \ |
o | e | ! ‘ '
S \ . =/ ‘ ‘ | ‘ \ 2 ; / ol | o9
] Chh g I Y Qe
- - ' ] [HT
] LA i .F._p ! S (1131
] j':.w,w.n:‘ov:‘c‘w\@ | e @ (:>
3 hoan : = ©
it i} "
o o @ o 3 o ®
| E |
%‘ 3 %i
51 3 51
B ® i
o | a3 |
o i 1 T
NP o 1 -
3 Kompatibel mit SRCN2A21-16P(Pin) JAE) i Kompatibel mit SRCN2A21-165(Socket) (JAE)
Stecker auf Basis von JISC5432 | Stecker auf Basis von JIS C 5432
,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, D el
SWR1200-MAF-G-[ | 3 Nicht aufgefiihrte Abmessungen sind dieselben i SWR1200-T-G-[] | 3 Nicht aufgefiihrte Abmessungen sind dieselben
wie die in der Zeichnung oben. | wie die in der Zeichnung oben.
N e i N e
. o | S -
3 iy |
o leeeepeaaN @ : . N@
o " D ‘ o "
Parallelstift @ ﬂ%ﬁé@’\@ i @ %ﬁ’\@
51 ! 51
Modell Nr. | Nr. | Name Menge 3 Modell Nr. | Nr. | Name Menge
@ | Elektrode (Hauptseite) 1 3 Elektrode (Werkzeugseite) 1
SWRZ0GO-M | @ | Parallelstift  ¢3x8BTyp (SUS) 2 | SWRZ0GO-T | @ | Parallelstift  ¢3x8BTyp (SUS) 2
® | Innensechskantschraube  M4X0.7X40 (SUS) 4 3 ® | Innensechskantschraube  M4X07 x40 (SUS) 4
@ | Klammer (tiblich fir Haupt-/Werkzeugseite) 1 | @ | Klammer (iblich fiir Haupt-/Werkzeugseite) 1
Parallelstift 3X6BTyp (SUS 1 1 Parallelstift 3X6B Typ (SUS 1
SWRZOEO > ¢ yp BUS)  swrzoeo ¢ yp SUS)
® |Innensechskantschraube ~ M3Xx0.5%10 (SUS) 2 ! ® | Innensechskantschraube ~ M3X0.5X10 (SUS) 2
@ |Innensechskantschraube ~ M4x0.7x12 (SUS) 2 i @ | Innensechskantschraube ~ M4x0.7x12 (SUS) 2
Anmerkungen 1. Wenn Sie nur Elektroden wiinschen, teilen Sie uns bitte die oben angegebene Modellnummer mit. (SWRZ0GO-[] : eine Reihe ist eine Elektrode.)

2. Flr SWR1200, ist SWRZOEO nicht erforderlich.
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Ausnahme-
falle

Modell Nr. AuBen-

Optionen

Anschluss-
Optionen

Merkmale | Querschnitt Spezifikationen

Abmessungen Hinweise

KOSMEK

Harmony in Innovation

Positionieren
+
Spannelement

Positionieren

Anwendungsbeispiele | Funktionsbeschreibung | Bezeichnung | Leistungskurve

@ Externe Option : Energielibertragungsoption (Stecker auf der Basis von MIL-DTL-5015)

| Externe Option Symbol : E |

® Spezifikationen

Spannelement

Hauptzylinder Werkzeugadapter

Nennwert AC/DC 200V i
mocet SWR [_]0-ML-E moaet SWR [_]0-TLI-E (je Kontaki) A Abstiitzelement
; - Kontaktwiderstand (urspringlicher Wert) 24A Ventil + Kopplung
Anzahl Pole (pro Elektrode) 8
.| Hauptzylinderseitig | Elektrode 1409 / Klammer 219 Hinweise « Sonstiges
Gewicht *1
Werkzeugadapterseite | Elektrode 1509 / Klammer 21g

% 1. Gewicht pro Elektrode. Roboter Schnell-
. . . hselsyst
Klammergewicht ist das Gewicht von SWRZOEQ.
Pneumatischer
Positionsspanner

SWT

High-Power
neumatisches
ullpunkt-Spannsystem

WVS
® Abmessungen

Hauptzylinderseitig Werkzeugadapterseite
SWR0250-M[J-E SWR0250-T-E
SWR0500-MI-E SWR0500-T-E
SWR0750-M[J-E SWR0750-T-E

(
‘ 9, ©,
¢
I $$ $¢r ©

73.25

i MS Anschluss
MS3102A18-8P

SWR1200-MAF-E-( | 3¢ Nicht aufgefithrte Abmessungen sind dieselben

wie die in der Zeichnung oben.

SWR1200-T-E-L1 | 3 Nicht aufgefiihrte Abmessungen sind dieselben

wie die in der Zeichnung oben.

T
|
1
1
|
1
1
|
1
1
|
1
1
|
1
1
|
1
1
|
1
1
|
1
1
|
1
1
|
1
1
|
1
1
|
1
1
|
1
1
|
1
1
|
1
1
|
1
1
|
1
1
|
1
1
|
1
1
|
1
1

,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,,, F
1
1
|
1
1
|
1
1
|
1
1
|
1
1
|
1
1
|
1
1
|
1
1
|
1
1
|
1
1
|
1
1
|
1
1
|
1
1
|
1
1
|
1
1
|
1
1
|
1
1
|
1
1
|
1

N 7 AN
A ~ S~
i @
2 g @ 9
Modell Nr. | Nr. | Name Menge Modell Nr. | Nr. | Name Menge
(| Elektrode (Hauptseite) 1 Elektrode (Werkzeugseite) 1
SWRZOEO-M | @ | Parallelstift $3X8BTyp (SUS) 2 SWRZOEO-T | @ | Parallelstift ®3X8BTyp (SUS) 2
@ | Innensechskantschraube ~ M4X0.7x45 (SUS) 4 3 | Innensechskantschraube M4 0.7x45 (SUS) 4
@ | Klammer (ablich fiir Haupt-/Werkzeugseite) 1 @ | Klammer (iiblich fiir Haupt-/Werkzeugseite) 1
Parallelstift 3X6B Typ (SUS 1 Parallelstift 3X6B Typ (SUS 1
SWRZOEO > o yp BUS) SWRzoEo > @ yp BUS)
® | Innensechskantschraube ~ M3x0.5X 10 (SUS) 2 ® | Innensechskantschraube ~ M3x0.5x10 (SUS) 2
@ | Innensechskantschraube ~ M4x0.7x12 (SUS) 2 @ | Innensechskantschraube M4 x0.7x12 (SUS) 2
Anmerkungen 1. Wenn Sie nur Elektroden wiinschen, teilen Sie uns bitte die oben angegebene Modellnummer mit. (SWRZOEQ-[] : eine Reihe ist eine Elektrode.)

2. Fur SWR1200, SWRZOEO nicht erforderlich.
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Roboter Schnellwechselsystem Modell SWR

© Externe Option : Hochstromiibertragungsoption (Anschluss auf der Basis von MIL-DTL-5015)

| Externe Option Symbol : H |

® Spezifikationen

Hauptzylinder Werkzeugadapter
AC/DC 200V
Modell SWR I:I O'M D'H ModeIISWR |:| O'TD'H Nennwert
(je Kontakt) 13A
Gesamtstromkapazitét 57A
Anzahl Pole (pro Elektrode) 10
- | Hauptzylinderseitig | Elektrode 280g / Klammer 24g
Gewicht¥1
Werkzeugadapterseite | Elektrode 2109 / Klammer 249

% 1. Gewicht pro Elektrode.
Klammergewicht ist das Gewicht von SWRZOHO.

® Abmessungen

Hauptzylinderseitig Werkzeugadapterseite

SWR0250-MJ-H ~ SWR1200-MAF-H-[]
SWR0500-MCI-H
SWR0750-MLJ-H

SWR0250-T-H SWR1200-T-H-[J
SWR0500-T-H
SWR0750-T-H

| H | |
\,, . |
\ " \
il L, A
‘ MBI < W;ﬁfﬁé ) T
| ¢ oq @ \@) — !
n IF-7.
[¥al Lk
™ ‘ ™
I & - qﬁ\@)/_‘il ] =
58 }
MS Anschluss | MS Anschluss
MS3102A18-1P I MS3102A18-1S
) 1 ot
g P 3 =
"y |
S i )|
O | S
Modell Nr. | Nr. | Name Menge i Modell Nr. | Nr. | Name Menge
(@ | Elektrode (Hauptseite) 1 i Elektrode (Werkzeugseite) 1
SWRZOHO-M | @ | Parallelstift $3X8BTyp (SUS) 2 i SWRZOHO-T | @ | Parallelstift $3X8BTyp (SUS) 1
3 | Innensechskantschraube ~ M4X0.7X60 (SUS) 4 i ® | Innensechskantschraube M4 x0.7X60 (SUS) 4
@ | Klammer (iiblich fiir Haupt-/Werkzeugseite) 1 | @ | Klammer (iiblich fiir Haupt-/Werkzeugseite) 1
Parallelstift 3%6BTyp (SUS 1 i Parallelstift 3X6BTyp (SUS 1
SWRZOHO > ¢ yp SUS) | swRzomo o Parallelstift o yp (SUS)
(© |Innensechskantschraube ~ M3x0.5x 10 (SUS) 2 ! ® | Innensechskantschraube ~ M3x0.5x10(SUS) 2
@ | Innensechskantschraube ~ M4x0.7x 12 (SUS) 2 i @ | Innensechskantschraube ~ M4x0.7x12 (SUS) 2

Anmerkung 1. Wenn Sie nur Elektroden wiinschen, teilen Sie uns bitte die oben angegebene Modellnummer mit. (SWRZOHO-(] : eine Reihe ist eine Elektrode.)
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Merkmale | Querschnitt | Modell Nr. | Spezfikationen | oy messungen AuBen- Anschluss- | Ausnahme- . .
Anwendungsbeispiele | Funktionsbeschreibung| Bezeichnung|  Leistungskurve 9 Optionen | Optionen falle Hinweise KOSMEK

Harmony in Innovation

Positionieren
@ Externe Option : Luftverbindung

Positionieren

| Externe Option Symbol : Q |

® SpeZIﬁ kationen Spannelement
Hauptzylinder Werkzeugadapter AanIAne 5
nzahl Anschlisse .
moaet SWR [_]0-M[]-Q modet SWR[_10-TJ-Q X - Abstiitzelement

Betriebsdruck max. 1.0MPa (Vakuum verfiigbar)

Prufdruck 1.5MPa Ventil  Kopplung
Min. Querschnitt 12.6mm?2 (entspricht ¢ 4)

Betriebstemperatur 0~ 70°C Hinweise * Sonstiges
Verwendbares Medium Trockene Luft

Druck bei 1 MPa 0.13 kN Roboter Schnell-
Reaktionskraft 0.07 kN wechselsystem

Druck bei  0.5MPa

(pro Anschluss) m

Druckbei P MPa 0.117XP +0.01 kN

Pneumatischer

Gewicht®] Hauptzylinderseitig| Verbindung70g / Kammer17g Positionsspanner
Werkzeugadapterseite | Verbindung 60g /Klammer17g SWT
% 1. Gewicht pro Verbindung. High-Power
K X i neumatisches
Klammergewicht ist das Gewicht von SWRZ0Z0. ullpunkt-Spannsystem
Wvs
® Abmessungen : — :
Hauptzylinderseitig Werkzeugadapterseite
SWR0250-M[)-Q SWR0250-T-Q
SWR0500-M[J-Q SWR0500-T-Q
SWR0750-M[J-Q SWR0750-T-Q

o
BA S
815 (3 12 8>
2xLuftanscths‘$ 2 x Luftanschlyss
Rc1/8 . Rc1/8

SWR1200-T-Q-LJ |3 Nicht aufgefiihrte Abmessungen sind dieselben

wie die in der Zeichnung oben.

SWR1200-MAF-Q-LJ | 3¢ Nicht aufgefiihrte Abmessungen sind dieselben

wie die in der Zeichnung oben.

Modell Nr. | Nr. | Name Menge Modell Nr. | Nr. | Name Menge
(@ | Verbindung (Hauptseite) 1 Verbindung (Werkzeugseite) 1
SWRZ0QO0-M | @ | Parallelstift $3X8BTyp (SUS) 2 SWRZ0QO-T | @ | Parallelstift $3X8BTyp (SUS) 2
3 | Innensechskantschraube M4 x0.7x20 (SUS) 2 (3 | Innensechskantschraube M4 0.7x20 (SUS) 2
@ | Klammer (iblich fiir Haupt-/Werkzeugseite) 1 @ | Klammer (iiblich fiir Haupt-/Werkzeugseite) 1
SWRZ0Z0 ® | Parallelstift $3X8BTyp (SUS) 1 SWRZ0Z0 ® | Parallelstift ®3X8BTyp (SUS) 1
® | Innensechskantschraube ~ M3X05x10(SUS) 2 ® | Innensechskantschraube ~ M3X0.5X10 (SUS) 2
@ | Innensechskantschraube ~ M4x0.7x12 (SUS) 2 @ | Innensechskantschraube ~ M4X0.7X12 (SUS) 2

Anmerkungen 1. Wenn Sie nur einer Luftverbindung wiinschen, teilen Sie uns bitte die oben angegebene Modellnummer mit. (SWRZ0QO-[J : eine Reihe ist eine Luftverbindung.)
2. Fur SWR1200 ist SWRZ0Z0 nicht erforderlich.
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Roboter Schnellwechselsystem Modell SWR

© Externe Option : Luftanschluss (4 Anschliisse - Lotanschluss Erweiterungsoption)

| Externe Option Symbol : P/BP2 |

® Spezifikationen

Hauptzylinder F) Werkzeugadapter F)
Anzahl Anschlisse 4
Mot SWR O-MD- BP odet SWR O-TD- BP Betriebsdruck max. 1.0MPa (Vakuum verfiigbar)
BP2 BP2 _

Prufdruck 1.5MPa

Min. Querschnitt 2.0mm?2 (Equal to ¢ 1.6)

Betriebstemperatur 0~70C

Verwendbares Medium Trockene Luft
Druckbei 1 MPa 0.03 kN

Reaktionskraft |\ oei 05wPa 0.02 kN

(pro Anschluss)
Druckbei P MPa 0.027 XP +0.004 kN

i itig| Verbindung 43

Gewicht#1 Hauptzylinderseitig g 459

Werkzeugadapterseite| Verbindung 269

% 1. Gewicht pro Dichtung (ohne L&tanschlussteil).

® Abmessungen

Hauptzylinderseitig Werkzeugadapterseite |

| Nur Luftverbindung | Mit Létanschluss Nur Luftverbindung | Mit Létanschluss

SWR0070-MLI-P - SWR0250-M[I-P SWR0070-ML1-BP SWR0250-M[1-BP2 SWR0070-T-P SWR0250-T-P SWR0070-T-BP  SWR0250-T-BP2
SWR0120-MLI-P SWR0500-MLI-P SWR0120-MLI-BP  SWR0500-M[1-BP2 SWR0120-T-P SWR0500-T-P SWR0120-T-BP  SWR0500-T-BP2
SWR0750-ML1-P SWR0750-M[-BP2 SWR0750-T-P SWR0750-T-BP2

Kontinuitéts-Schutzgehduse O

i 10

Kontinuitats-Schutzgehause @

~ b 3‘t ) ‘
. o Ll
CVerbindung; Gehduse (Elektrode) 2

-

Gehéuse (Elektrode) 9

Menge Menge

Modell Nr. | Nr. | Name -P |-BP/BP2 Modell Nr. | Nr. | Name -P  |-BP/BP2
@ | Verbindung (Hauptseite) 1 1 . .

SWRZOPO-M @ | Parallelstift  $3x6BTyp(SUS) | 1 1 swzopo.T | Verbindung (Werkzeugseite) 1 1
@3 | Innensechskantschraube  p3xosx16(sUS)| 4 (4) (3 | Innensechskantschraube ~ M3x05x16(SUS)| 4 (4)
@ | Elektrode (Hauptseite) - 1 © | Elektrode (Werkzeugseite) - 1

P p SWRZ0BO-T - ,

SWRZ0B0-M | ® | Kontinuitéts-Schutzgehduse - 1 Kontinuitéts-Schutzgehduse - 1

© | Parallelstift $3X6BTyp (SUS) - 1 - %2 @ | Innensechskantschraube ~ M3x05x30(SUS)|  — 4
- %2 @ | Innensechskantschraube ~ M3x05x30(5US) | — 4

Anmerkunegn 1. Wenn Sie nur eine Verbindung wiinschen, teilen Sie uns bitte die oben angegebene Modellnummer mit. (SWRZOPO-[] : eine Reihe ist eine Luftverbindung. )
Fiir SWRZ0B0-M/SWRZO0BO-T ist die Schraube, die mit %2 gekennzeichnet ist, nicht inkludiert.
2. Der Létanschluss der Lotanschlusserweiterungsoption ist dasselbe Produkt wie bei der -B' Option.
Spezifikationen des Elektrodenteils siehe ,-B' (S.25).
3. FirInformationen zu SWR1200 setzen Sie sich bitte mit uns in Verbindung.
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AuBen Anschluss | Ausnahme-

Abmessungen Optionen | Optionen falle Hinweise K.SMEK

Harmony in Innovation

Merkmale | Querschnitt | Modell Nr. | Spezifikationen
Anwendungsbeispiele | Funktionsbeschreibung | Bezeichnung | Leistungskurve

Positionieren

@© Notitz

+
Spannelement

Positionieren
Spannelement
Abstiitzelement
Ventil « Kopplung

Hinweise + Sonstiges

Roboter Schnel
wechselsystem
Pneumatischer

Positionsspanner

SWT
High-Power
neumatisches
ullpunkt-Spannsystem

WVS
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Roboter Schnellwechselsystem Modell SWR
-__________________________________________________________________________________________________________________________________________________

© Externe Option : wasserdichte Elektrode (kontaktlose wasserdichte Option) IP67

| Externe Option Symbol : V/VX |

Hauptzylinder v Werkzeugadapter [ ] Speziﬁkationen
modet SWR [_]0-M[- VX modet SWR[_10-T[I-| V Anzahl Signale (pro Elektrode) 12
Schutzgrad *! P67
PUR ¢ 8.6
Kabel
2X0.5mm%13X0.18mm?
Hauptzylinderseitig 2m
Kabelldnge
Werkzeugadapterseite m
Elektrode +Klammer 130g
Hauptzylinderseitig
. Kabel 105g/m X2m
Gewicht*? g
Elektrode +Klammer 130g
Werkzeugadapterseite
Kabel 105g/m X 1m

% 1. Schutzgrad des Elektrodenteils.
%2. Gewicht pro Elektrode.

® Abmessungen

Hauptzylinderseitig Werkzeugadapterseite
SWR0250-M[J-V/VX  SWR1200-MAF-V/VX-[] SWR0250-T-V SWR1200-T-V-[J
SWR0500-M[J-V/VX SWR0500-T-V
SWR0750-MLI-V/VX SWR0750-T-V

| i |
Klammerteil \\ / i \\ / Klammerteil
& 8/ | N B/
\@ﬂ & i | N I@ ’ o | o9
‘ MRS T i & 1t i con ciz —J@Z 56 | 64
| 0% | [od ® ® . D | ® ®
_- 3 L) ! = Lo—J
\B &/ 1 LJ ‘ N0 1 LJ : N B/
The NS o . Ng o
faid] e | ) 45 e wew 4 610
F:) ) 90° 90° E : 90°\> 90° o =Y
Elektrode Hauptseite (inkludiert) 1 . []
i Elektrode Werkzeugseite
L ) NeN (D PN (3) ! (inkludiert) @ L i
@\ Auf die Phasenregelung achten (Kabelzeichnung i Auf die Phasenregelung achten (Kabelgeichnung /@)
‘ e @ : Richtung) beim Einbau der Elektrode. 3 i Richtung) beim Einbau der Elektrode. ™3
[l | i 45 3 45
©® I} | )|
ol 1 ; i = f —}
™| _— - 1 ™ [ o » :
[ - : — =
) i w
(=] 1 (&}
Modell Nr. | Nr. | Name Menge i Model Nr. | Nr. | Name Menge
® Elektrode (Hauptseite) NPN : i ® Elektrode (Werkzeugseite) 1
SWRZOV0-M hergestellt von B & Plus RS12E-422N-PU-02 i SWRZOVO-T hergestellt von B & Plus RS12T-422-PU-01
@ | Innensechskantschraube  M4X0.7X 12(SUS) 2 3 Innensechskantschraube M4 0.7 X 12(SUS) 2
® Elektrode (Hauptseite) PNP : | @ | Klammer (iiblich fiir Haupt-/Werkzeugseite) 1
SWRZOVX0-M hergestellt von B & Plus RS12E-422P-PU-02 ' SWRZOVO | ® | Innensechskantschraube M3X0.5X8(SUS) 2
@ | Innensechskantschraube M4 X 0.7 X 12(SUS) 2 i ® | Innensechskantschraube M4X0.7 X 8(SUS) 2
@ | Klammer (iiblich fiir Haupt-/Werkzeugseite) 1 3
SWRZOVO | ® | Innensechskantschraube M3 X0.5X8(SUS) 2 3
® | Innensechskantschraube M4X0.7 X 8(SUS) 2 i
Anmerkungen 1. Wenn Sie nur Elektroden wiinschen, teilen Sie uns bitte die oben angegebene Modellnummer mit. (SWRZ0 VL] 0-] : eine Reihe ist eine Elektrode.)

%3. Selbst wenn die Einbauphase der Elektrode auf der Haupt- und Werkzeugseite unterschiedlich ist, kdnnen Signale Gbertragen werden.
Die Einbauphase der Elektroden auf Basis der Kabelzeichnungsrichtung bestimmen.
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Merkmale | Querschnitt | Modell Nr. | Spezifikationen | oy messungen AuBen- Anschluss- | Ausnahme- . .
Anwendungsbeispiele | Funktionsbeschreibung| Bezeichnung | Leistungskurve 9 Optionen Optionen falle Hinweise K.SMEK

Harmony in Innovation

Positionieren
@ Details und Anmerkungen zu externer Option : Kontaktlose wasserdichte Elektrode

Systemkonfiguration Positionieren
Ach ung bei der Insta"ation [Detektor] [Transmitter] [Output Sensor]
Stromversorgung 24V DC 5 Sp I +
(Lesen Sie diesen Abschnitt vor der Installation genau durch.) (12VDC/230mA)  Stromversorgung [ 5?%?5?5353’"‘
oeccce oeccce v (24v DC)
@ Stellen Sie sicher, dass die Stromversorgung abgeschaltet ist, PEN Abstiitzelement
bevor Sie mit den Installations- oder Wartungsarbeiten beginnen. DC 3-Wire Werkzeug- ’,’lﬁ\\ Hauptzylinder-
Sensor adapterseite N ) |seite Lo @as
%

€ Verwenden Sie ein geregeltes Netzteil, zum Beispiel eines mit Schalter. Ventil - Kopplung

Bei einfacheren Netzteilen wie etwa mit Vollwellengleichrichtung wird max.125|gna|e,,,_>. e cee P
die zuldssige Restwellenrate tiberschritten, was zu Betriebsstérungen fiihrt. Erkanntes Signal - Signaliibertragung  Erkanntes Signal
[Funktion jeder Komponente] Hinweise * Sonstiges
@ Stellen Sie die Anschliisse unter Beriicksichtigung des Schaltplans Detektor  : SchlieBt den Detektorsensor (max. 12) an und tibertragt
richtig her. die erkannten Signale zum Transmitter.
) ) . ) ) . Transmitter : versorgt den Detektor mit Strom und leitet auBerdem Roboter Schnell-
@ Zur Vermeidung von Betriebsstérungen, die durch Induktionsgerausche gt ce . wechselsystem
erkannte Signale zum Output Sensor weiter. —————
verursacht werden, muss das Kabel vom Motor und anderen Stromkabeln ) m
auf Abstand gehalten werden. Output Sensor : Ausgabe der erkannten Signale an den externen Controller,
sorgt auBBerdem flir die Stromversorgung des Detektor- o wh
. . . . und Transmitter-Betriebs. neumatischer
Elektrodenspezifikationen Elektrodenspezifikationen Positionsspanner
(Werkzeugadapter) (Hauptzylinder) Anwendbarer Sensor Kabelbiegeradius SWT
Modell Nr. SWRL10-TCI-V Modell  NPN | SWRLC10-M-V Versorgungsspannung| 12V DC Der minimale 50mm High-Powerh
NI = Biegeradius fiir oder mehr neumatiscnes
Anwendbarer Sensor| DC 3-Drahtsensor . PNP | SWRLC10-MJ-VX Gesamtstromverbrauch =230mA die Sensoren - ullpunkt-Spannsystem
Antriebsspannung| 12V £1.5V DC Versorgungsspannung 24V DC & 10% (einschl. Restwelligkeit) ~ Restspannung =35V betragt 50 mm WVS
Antriebsstrom | = 230mA Stromverbrauch = 600mA Laststrom —
Anz. Input-Signale | 12 Anz.Output-Signale | 12 + 1 (Status)
Arbeitsabstand 2~5mm Laststrom = 50mA/1 Output ) ) .
Mittenversatz | & 3mm LED-Anzeige | Status (griin), Signal (orange) Einbauhinweise
Betriebstemperatur | 0~+50°C Kurzschlusssicherung,
Stromkreis- i i X Umgebendes K Parallele
Schutzklasse P67 Hochtemperaturschutz, Um den Einfluss von Metall in 9 -
- schutz . der Umgebung zu vermeiden, Metall Installation
Material ABS ‘ Umkehrsdlutz,Uberspannungsschutz oder um die wechselseitige ]
Betriebstemperatur | 0~+50°C Beeinflussung zwischen parallel 30 1
Schutzklasse P67 montierten Sensoren zu f—
Material ABS vermeiden, ist ein minimaler 0
- - - - Freiraum einzurichten, wie E |
- Der Gesamtstromverbrauch der Detektoren darf nicht den Antriebsnennstrom tberschreiten. unten beschrieben. 3 —
+ Die Schalter reduzieren, wenn der Gesamtstromverbrauch Gber dem Antriebsstrom liegt. | ]
Schaltplan
SWR[J0-M[J-V: NPN | SWR[J0-M[J-VX : PNP
" I -
Sensor Werkzeugadapterseite | Hauptzylinderseite PLC Seite | Sensor Werkzeugadapterseite | Hauptzylinderseite PLC Seite
|
BK (POL BK (POL)
) WHG) | [ I WH () | ) WHE | [ - WH ()
‘ W1 | [0 Pale BU ) Pale 24V DC ‘ ‘ W1 | [0 Pale BU pale _L_ 24V DC
(NPN) | ‘ES())) BN (SIT) BUMT | (PNP) | \Estln BN (SIT) BULOT
+) +)
‘ W2 | [0 | ‘ SW2 [ [0
(NPN) [ [(s0) RD (S12) BK (INZONE) s | (PNP) | 150 RD (512) BK (INZONE) i
) H | (+) K
‘ SW3 [ [0 1 BN (5O1) s | ‘ SW3 [0 1 BN (5O1) my
(NPN) [160) 0G (S13) H | (PNP) [ 150) G (S13) K
) RD (502) —CY D Y RD (502)
‘ W4 | [0 H {1+ ! ‘ W4 | [0) NS {H
(NPN) [[(50) YE (S14) 0G (503) ! (PNP) [](50) YE (S14) 06 (503)
) 1 | ) L H
‘ SW5 | [0 8 e oa | ‘ sws |0 1 K3 e sos
e (507 GNGIS) | | =] (504) s | exe) [150] GG | |, 2] (504) T+
Eq C— g g GN (505) o ! Tswe 10— g g GN (505) -
(NPN) | \((s?) BU (SI6) 5 5 K4 80(506) : (PNP) | \S?J BU (SI6) 5 5K BU (506)
+) +)
[ 5 & H 0 | [ H 5K H
(NPN) [ [(50) VT (S17) Z 2 VT (507) | (PNP) [ [50) VT (S17) c £ VT (507)
) = “H [ \ — Y] = " T
‘ SW8 | [0 GY (508) SW8 | [0 GY (508)
(NPN) [ [(s0) GY (Sl8) {H ! (PNP) [[(50) GY (SIg) Ly T
SWO MTW‘ B S19) 9 oo H 1 WHL‘ K3 neison —
‘(DCZW) 0 Hd | ‘(DCZW) 0 1] ensio) | K
e RD*(5010) T \ @ RD*(5010) i
‘ swon Tyd | ROGITO) H | ‘ SW 10 ’—‘ K
w0 0G*(5011) oow o™ roxsig) 0G*(S011)
| e S— H H : E—D < {H
¥ YEX(SO12) YEX(SO12)
| Bl L] 6012 - | | oo g™ o L] 6012 -
(+) o | ()
‘ swia| [ Y[ veey [ L , ‘ SW12 L L
o) 16 \ (ocow)| YEX(S112)
W SW9~12 des Schaltplans ist ein Beispiel fiir die DC-2 Leitersensor-Verdrahtung (empfohlener Widerstand 1 ~ 2 KQ). Der DC-3 Leitersensor kann auch verwendet werden.
W Kabel GN* und BU* und VT* wird nicht verwendet.
LED-Anzeige
M Status LED (grin)
( N . 7
Blinken Muster Bedeutung Beleuchtungszeit der LED ist lang, ‘
— — Stromversorgung hergestellt. ON | ® -
_ — Stromversorgung nicht hergestellt. OFF -- m
Langsam |OFF time der LEDistlang. _| Nicht normale Temperatur i i
(1.5 sec.) |Beleuchtungszeit der LED ist lang, Schwingkreis Uberstrom OFF Time der LED ist lang. i i
mittel |OFF time der LED istlang. | Versorgungspannung ist hoch.. ON ---- @)
(0.6 sec.) | Beleuchtungszeit der LED ist lang, Versorgungspannung ist niedrig. OFF -- R
schnell Der LED blinkt p hlusssich ; 3
urzschlusssicherun ~O- Bli
(0.2 sec.) im selben Intervall. 9 L -Q: Blink Zyklus™ ! )

M Status LED (orange) Der Hauptzylinder und der Werkzeugadapter liegen einander gegentiber, LED ist an, wenn Kommunikation méglich ist.
Wenn das Output Signal von jedem Sensor und Flash entsprechend.

Die oben stehenden Informationen wurden von B & Plus K.K entnommen. Benutzerleitfaden Remote System (Nr.T313A01E).
Setzen Sie sich mit B &Plus KK (TEL 81(0)-493-65-5771) zwecks weiterer Informationen tiber Elektroden in Verbindung (Modell Nr. RS12E-422[3-PU-02 / RS12T-422-PU-01).
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Roboter Schnellwechselsystem

© Option Montageabmessungen

Elektroden und Vorrichtungen, die nicht von Kosmek sind, kénnen mit optionalen Befestigungsschrauben montiert werden.
Setzen Sie sich jeweils zwecks SWR0030 / SWR0070 / SWR0120 mit uns in Verbindung.
Diese Zeichnung zeigt den Anschlussstatus der Haupt- und Werkzeugseite.

SWR0250-M] / SWR0250-T
SWR0500-M[] / SWR0500-T
SWR0750-MLJ / SWR0750-T

Modell SWR

#1. Empfohlene Breite der Optionsseite ist 14 | (3 -

SWR1200-MAF-[] / SWR120

76 von der Mitte

Modell Nr. | SWR0250 | SWR0500 | SWR0750
B A A 265 31 33
1> 125,25 B 19 25 255
4x M4X0.7 4la C 332 364 38
Gewindetiefe 6.5 | FT D 4 35 3
o E 73 98 123
oo |[¢
g = § | KTeil 3- $3*3% Tiefe 3
= 2GS
8xM3X05 28l¢ "ol |
Gewindetiefe 5
D Werkzeugadapter SWRD—T/ 7051 1126 \ Hauptzylinder SWRLCI-MOJ
55
+015
0-T-[ - 36 __ 38
8xM4x0.7
Gewindetiefe 8
18 4418 @Teil 4-M4X0.7
W / Gewindetiefe 6.5
vl =1
| RS -~
ol < N (=]
n < 8 5]
Pge &
o #0600 & *Teil 4-M3X0.5
4% $39% Tiefe 35 9 QJ _Gewindetiefe5
Werkzeugadapter SWR1 ZOO—T/ 121 18.1 \ Hauptzylinder SWR1200-M[J



ifikati AuBen- Anschluss- | Ausnahme- . .
: Abmessungen . .
Anwendungsbeispiele | Funktionsbeschreioung| Bezeichnung|  Leistungskurve ung Optionen | Optionen falle Hinweise KHKOSMEK

Harmony in Innovation

. Positionieren
@ Anschlussoptionen S laamn

® A : Mit Blasluftanschluss Positionieren

Spannelement

Luftzufuhr
(FUr Blasluft)

Abstiitzelement

Ventil « Kopplung

Hinweise * Sonstiges

Roboter Schnell-
wechselsystem

Pneumatischer
Positionsspanner

SWT

Beim Anschluss ist ein kleiner Abstand zwischen der Konusreferenzfliche und der Auflagefldache vorhanden,
der eine hohe Prazision ermdglicht. Dadurch ist ein effizientes Reinigen mit Blasluft, ein Schutz vor Fremdkorpern High-Power

. " AT neumatisches
und eine langere Lebensdauer mdéglich. ullpunkt-Spannsystem

. WVS
® Kreislauf Referenz —

Blasluft

Filter
5 um oder weniger

Luft

® F : Mit Auflagepriifanschluss

Luftzufuhr

(Fur Auflageprifung)

Die Priifung auf engen Kontakt erkennt den sicheren Anschluss des Hauptzylinders und Werkzeugadapters.
Dadurch werden Anschlussfehler des Roboter Schnellwechselsystems vermieden.

Die Priifung auf engen Kontakt wird mit dem Luftfihler durchgefihrt.

(Der Luftfihler muss separat installiert werden.)

® Referenzschaltung
Luftfihler

ot e Luft fur Auflage-
prifung

N | Filter
X

% Q @ |§|> 5 m oder weniger

Lésen

Luft

L'uft fir Werkzeug-Aktuator

SWR
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Roboter Schnellwechselsystem Ausnahmefille Modell SWR
I —

@ Ausnahmefalle 3 Ein Teil von Beispielen fiir Ausnahmefdlle. Wenn Sie weitere Infos wiinschen, setzen Sie sich bitte mit uns in Verbindung.

® Zuldssiges Gewicht 3kg + 6 Luftanschlisse

Standard Exklusiv
SWR0030-M SWRY0010-M

295
A 4

30

Luftanschluss : 2 Anschliisse Luftanschluss :6 AnschlUsse

Bei einer etwas groBeren GréBe kénnen 6 Luftanschlisse bei 3kg zuldssigem Gewicht fiir den
Roboter Schnellwechselsystem installiert werden.
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Merkmale | Querschnitt | Modell Nr.
Anwendungsheispiele | Funktionsbeschreibung| Bezeichnung

® Modell Nr. Bezeichnung : Hauptzylinder

SWRYO001 ﬁ- M-B
2

Konstruktion Nr.

Ausnahme-
falle

Anschluss-
Optionen

Hinweise

Harmony in Innovation

Positionieren
+
Spannelement

Positionieren

Optionen

® Modell Nr. Bezeichnung : Werkzeugadapter

SWRY0010-T-B

Abstiitzelement

Ventil « Kopplung

Spannelement

Externe Optionen (Elektrode)

0 : Revision Nummer

® Spezifikationen

Zuldssiges Gewicht kg 3
Positionierungswiederholbarkeit  mm 0.003
Abhebehub (Trennhub) mm 0.8
Zuldssige statische| Biegung 5
Moment N-m | Drehen 12
Max. 1.0

Luftdruck Min. 0.4

MPa | Prifdruck 1.5
Betriebstemperatur C 0~70
Medium Trockene Luft
Gewicht Hauptseite Ca. 85
(Hauptgehduse) g | Werkzeugseite Ca. 60
Druckluftanschluss M3 X6 Anschluss

® |eistungskurve

(kN)
1.0

0.75 [ Anschlusskraft

v

0.5 /
/

0.25

[Abhebeﬁ//
L—

L—

—

0 IIII
0 03 04 05 06 07 08 09 1.0
Versorgungsdruck (MPa)

Leer : Keine Elektrode (Standard)
B : Lotanschluss (15 Pole)
CO01 : Lotanschluss mit Kabel (15 Pole + Kabelldnge 1m)
C02 : Lotanschluss mit Kabel (15 Pole + Kabelldnge 2m)

Roboter Schnell-
wechselsystem

Pneumatischer
Positionsspanner

SWT

High-Power
neumatisches
ullpunkt-Spannsystem

WVS

® Abmessungen

6 x Luftanschluss
M3X0.5 Gewinde

3 x¢ 3.4Bohrung | O =
Planfliche ¢ 6 ( \ o
(von hinten)

n

1 X6 5h7 - Soia Stift
Anschluss Spannen
M3 X 0.5 Gewinde

Lose-Anschluss

M3X0.5 Gewinde #2097 Z66% "
o

2

~ —_
%9 @3}@ ~ -
=| v
e . R OES
T | | ik
S| E
— wn| Y
- E|o
[ =)
Sle
= -
¢ 38 g g
32
) 2|<
i 2<
= ®
4 ol | T g~
o P
S
1 X 3h7 - 010 Stift #2017 3> .

130°
3xM3X0.5
Gewindetiefe 4.5
6 x Luftanschluss
M3X0.5 Gewinde
Anmerkung

1. Setzen Sie sich zwecks Anpassung externer Optionen mit uns in Verbindung.
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Roboter Schnellwechselsystem Ausnahmefille

mModell SWR

@ Ausnahmefalle 3 Ein Teil von Beispielen fiir Ausnahmefdlle. Wenn Sie weitere Infos wiinschen, setzen Sie sich bitte mit uns in Verbindung.

® Mit zentraler Bohrung

[ e
@

L]
-
|

Abgekuppelt Angeschlossen

® Mit Sperrventil-Luftanschluss

=
T
-

=

" (¢ 1@
b | H | ‘JJ
LI J Tl ¢ _Jé]
i ‘ [ ‘
Das Sperrventil minimiert Das Sperrventil 6ffnet sich beim
die Luftleckagen. Anschluss und gewahrleistet
die Luftpassage.
D —
|
S —
Sperrventil i
| P,

Abgekuppelt Angeschlossen

Die zentrale Bohrung ist fiir die
fotoelektrische Erkennung und
verschiedene andere Zwecke vorgesehen.

Luftleckagen-Minimierung bei Verwendung
von 2-Positions-Druckluftmagnetventil.
Installation externer Optionen moglich (Elektrode).



ifikati AuBen- Anschluss- | Ausnahme- ) )
- Abmessungen - "
Anwendungsbeispiele| Funktionsbeschreloung| Bezeichnung|  Leistungskurve ung Optionen | Optionen falle Hinweise KHKOSMEK

Harmony in Innovation

Positionieren
@ Ausnahmefalle 3 EinTeilvon Beispielen fiir Ausnahmefalle. Wenn Sie weitere Infos wiinschen, setzen Sie sich bitte mit uns in Verbindung.
® Erhohung des zuldssigen Gewichts SWT Luftpositionierungs-Spannelement soeiadia
Beim Einsatz des Kosmek Luftpositionierungs-Spannelements SWT kann der Roboter Schnellwechselsystem Spannelement
fur groBere Roboter verwendet werden. AuBerdem kann die Kosmek Druckluftdichtung
eingebaut werden. Abstiitzelement

Ventil « Kopplung

Hinweise + Sonstiges

Roboter Schnell-
wechselsystem

Pneumatischer
Positionsspanner

SWT

Modell SWT
Luftpositionierungs-
Spannelement i

Modell JVD HA%Z’%%EYEéheS
i ullpunkt-Spannsystem
Luftverbindung [ Hauptseite (Roboterseiteﬂ Wvs

Modell SWTJ
Block fir SWT

Modell JVC

Luftverbindung
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Roboter Schnellwechselsystem Hinweise

mModell SWR

43

@ Hinweise

@ Anmerkungen zur Konstruktion

1) Prifen der Spezifikationen
@ Bitte verwenden Sie jedes Produkt gemal den Spezifikationen.

® Maximaler Luftdruck : 1.0MPa, Minimaler Luftdruck : 0.35MPa
Minimaler Luftdruck SWR0030 : 0.4MPa

2) Luftdruck-Kreisreferenzen

® SWR hilt die Einspannwerkzeuge mit mechanischer Sperre
(Haltefeder). Aus Sicherheitsgriinden sollten Sie jedoch -
wenn Sie das 2-Positions-Magnetventil verwenden, das
Magnetventil fir die SWR Betatigung verwenden, welches
den Spannkreis mit Druckluft versorgt, wenn er nicht mit
Energie versorgt wird. Wenn der Lose-Anschluss mit Druckluft
versorgt wird, wenn der Schalter des Magnetventils
abgeschaltet ist, ist dies sehr gefédhrlich, da das SWR
moglicherweise das Werkzeug fallen lasst (Hand).

Luft fur Werkzeug-Aktuator
SWR

3) Betriebsumgebung (externe Option (Elektrode))

® Das Produkt nicht in Umgebungen verwenden, die sich durch
Wasser + Dampf « Flissigkeiten - Streuung von Chemikalien
+ unbeabsichtigte Entladungen - dtzende Gase auszeichnen.
AufBerdem kann ein Betrieb inmitten von Schneidspanen
+ Schneidmedium - Staub - Spritzern zu dauernden
Elektrodenfehlern fiihren.

4) Elektrisierung der Elektroden beim Anschluss/Abkoppeln
(externe Option (Elektrode))

® Beim AnschlieBen/Abkoppeln des Roboter Schnellwechselsystems
wahrend der Energieversorgung wird die Spitze des
Federkontaktnachweises stark verschlissen. Vor dem
AnschlieBen/Abkoppeln des Roboter Schnellwechselsystems
muss die Stromversorgung abgeschaltet werden.

5) Hinweis fir den Einmalgebrauch des SWR Roboter Schnellwechselsystems

® Die Anwendung von Priifdruck fiihrt zu einer Beschadigung
des Produkts. Stellen Sie sicher, dass nach dem Einstellen des
SWR an einem Roboter oder einer Platte die Luftzufuhr
hergestellt wird.

® Installationshinweise

1) Bei der Luft muss es sich um gefilterte und saubere Trockenluft handeln.
® Stellen Sie sicher, dass gefilterte und saubere Druckluft bereitgestellt wird.
® Eine Olversorgung mit einer Schmiervorrichtung ist nicht nétig.

2) Vorgehen vor der Verrohrung

® Das Rohr, der Rohrleitungsanschluss und die Medienkandle missen
durch griindliches Spilen gereinigt werden.
Staub und Spdne im Kanal konnen zu Mediumleckagen
und Betriebsstorungen fiihren.

® Es wird kein Filter mit diesem Produkt mitgeliefert, um zu vermeiden,
dass Fremdstoffe und Schmutzstoffe in den Druckluftkreis gelangen.

3) Anwendung des Dichtungsbands

® Wenn Dichtungsband verwendet wird, ist das Band 1 bis 2 Mal im
Uhrzeigersinn zu umwickeln.
Beim Rohranschluss ist darauf zu achten, dass keine Schmutzstoffe
wie etwa Dichtungsband in die Maschine gelangen.
Dichtungsbandreste kénnen zu Druckluftleckagen und
Betriebsstorungen fiihren.

4) Hinweise zu den Dréhten/Kabeln und zur Verdrahtung
(externe Optionen (Elektrode))

® Stellen Sie sicher, dass der Draht und das Kabel befestigt sind, so
dass keine Zugkraft auf sie ausgetibt wird, wenn der Roboter sich
bewegt oder sich dreht. Die externe Kraft darf nicht auf das gelttete
Teil /Anschlussteil ausgelibt werden, weil dies zu einem Bruch des
Drahtes und zu einem Kontaktausfall fihrt.
Bei der Zuordnung jedes elektrischen Signals missen das nicht
wahrnehmbare Signal und das Power-Signal voneinander getrennt
werden. Andernfalls breitet sich das Stérgerdausch zum nicht
wahrnehmbaren Signal aus.
Dasselbe gilt fiir Dréhte und Kabel der externen Optionen (Elektrode).
Achten Sie darauf, dass zwischen dem wahrnehmbaren Signal und
dem Stromversorgungssignal gentigend Abstand ist.

5) Installation/Entfernung des Hauptzylinders /Werkzeugadapters

® Die unten stehenden Anzugsmomente sind zu beriicksichtigen.
Bei der Montage sind zu befestigende Stifte zu verwenden, die
mit Schrauben eben gleichmaBig festzuziehen sind, um den
Hauptzylinder und den Werkzeugadapter nicht zu neigen.

Modell Nr. SchraubengroBe (8%, | Anzugsmoment (N+m)

SWR0030-M M3 X 0.5 4 13
5| SWR0070-M M3 X 0.5 4 13
2| SWR0120-M M4 X 0.7 4 32
2| SWR0250-M M5 X 0.8 4 63
S| SWR0500-M M6 X 1 4 10
| SWR0750-M M6 X 1 6 10

SWR1200-M M8 X 1.25 6 25
_| swroo3o-T M3 X 0.5 4 13
2 swroo7o-T M4 X 0.7 4 32
S| SWRO120-T M4 X 0.7 4 32
% SWR0250-T M5 X 0.8 4 6.3
S SwRos00-T M6 X 1 4 10
2| SWR0750-T M6 X 1 6 10

SWR1200-T M8 X 1.25 6 20

Die befestigten Stifte fiir die Installation/Entfernung des
Hauptzylinders/Werkzeugadapters nicht [6sen.

Wenn die befestigten Stifte nicht verwendet werden,

kann die Qualitdt des Anzugsmoments nicht gewdhrleistet werden.



Merkmale | Querschnitt Modell Nr.
Anwendungsheispiele| Funktionsbeschreibung| Bezeichnung

6) Anschlussmethode fiir -B : Létanschluss

(externe Optionen (Elektrode))

@ Fur die Lotanschlussoption werden der elektrische Signalstift, der
Draht und das Kabel sowohl des Hauptzylinders als auch des
Werkzeugadapters durch Loten angeschlossen. Vor dem Loten ist
das Kontinuitdt-Schutzgehduse vor dem Léten zu entfernen.

Entfernen Sie nicht das Pressfit-Gehduse des elektrischen Signalstifts.

Ausnahme-
falle

Auf3en-
Optionen

Anschluss-
Optionen

Hinweise

Harmony in Innovation

Positionieren
+
Spannelement

Positionieren

9) Zuldssiges Offset wahrend des Teaching Spannelement

® Zuléssiges Offset des Hauptzylinders und Werkzeugadapters

wahrend des Teaching muss innerhalb des unten Abstiitzelement

angegebenen Bereichs erfolgen. Die Werkzeugadapter-
und der Werkzeugplatzierungsstand muss tber
ausreichenden Abstand innerhalb des Bereichs des
zuldssigen Offsets besitzen.

Die folgenden Loétbedingungen sollten erfiillt sein : 280 °C, innerhalb @ Zulassiges Positions-Offset in horizontaler Richtung

von 3 Sekunden.

Stellen Sie sicher, dass der AuBendurchmesser nach dem Loten
@ 1.6 mm betrdgt. Wenn der¢@ 1.6mm Ubersteigt, kann das
Kontinuitat-Schutzgehduse nicht installiert werden.

Empfohlener Drahtdurchmesser SWR0120 +0.8mm A Pneumatischer

Es sind Dréhte der GroBe AWG26 oder ein kleinerer Durchmesser SWR0250 +1.0mm ; Positionsspanner

zu verwenden. Wenn Sie eIekEri_schen .Stromnuber dem zuldssigen ' SWR0500 +13mm hi%l:l’ SWT

Stromflusses des AWG26 bendétigen, sind Drahte zu verwenden, die High-Power

innerhalb des Nennwerts der Elektrode liegen. In dem Moment kénnen SWR0750 £1.3mm “ﬁuma&‘f_ghes .

die Lotbohrung und das befestigte Kontinuitat-Schutzgehéuse nicht SWR1200 +2.0mm : i —P
— @ Horizontale Position Offset WVs

verwendet werden. Gegebenenfalls missen sie mit einem
Warmeschrumpfrohr etc. isoliert werden.

Modell Nr. | Zulassiges Offset Amm ¢

Ventil « Kopplung

Hinweise * Sonstiges

SWR0030 +0.8mm 1 Jo[o[]

SWR0070 +0.8 mm U T

(@ Zulassiges Positions-Offset in Neigungsrichtung

Kontinuitats- Kontinuitdts-
Schutzgeha Schutzgeha
chutzgenause Cutzgenause Modell Nr. | Zulassiges Offset 6 %
s ——— -
hllm— r.lmﬂ SWR0030 6=1.5deg
SWR0070 6=15deg @* o_[o]ofo]
SWRO0120 6=15deg [
) W LJ
® s 0§ SWR0250 6=12deg (o[ I0]
SWR0500 6=1.0deg
Gehéuge Gehduse SWR0750 6=1.0deg @ Offset in geneigter Position
Hauptseite Werkzeugseite SWR1200 0=0.9 deg

Vor der Installation des Kontinuitats-Schutzgehauses,
Gewindekleber (1401 von ThreeBond) auf die Spitze der
M3 Innensechskantschraube aufbringen

+ Anzugsmoment der M3 Innensechskantschraube : 0.5 Nm

7) Anschlussmethode des Verbinders (externe Optionen (Elektrode))

® Die Anschliisse vollstandig in den Hauptzylinder und den
Werkzeugadapter einbringen und den Anschluss kabelseitig
einschrauben. Ohne Einschrauben kann es zu
Kontaktfehlern kommen.

8) Testlaufmethode

® Wenn ein grofes Luftvolumen kurz vor der Installation
zugefihrt wird, ist die Betatigungszeit extrem kurz, was
zu einer starken Beschadigung des Roboter Schnellwechselsystems
fuhrt. Stellen Sie das Regelventil (Zulauf) und nach und nach
die Luftdruckzufuhr ein.

(3 Zulassiges Positions-Offset in Drehrichtung

Modell Nr. | Zuldssiges Offset 6

SWR0030 6=%3deg
SWR0070 6=+3 deg
SWR0120 9==+3deg
SWR0250 6=%2deg
SWR0500 6=%2deg
SWR0750 6=+2 deg
SWR1200 O=1£2deg ® Drehung Positions-Offset

10) Am besten geeigneter Zwischenraum zwischen Hauptzylinder
und Werkzeugadapter beim Anschlieen

® Beim AnschlieB8en sollte der Zwischenraum zwischen Hauptzylinder
und Werkzeugadapter im Bereich von [Abhebehub]~[Abhebehub+0.5mm]
sein, wie auf .19 sichtbar. Der Anschluss ist méglicherweise nicht mit
einem Abhebehub von + 0.5mm maoglich.

11) Am besten geeigneter Zwischenraum zwischen Hauptzylinder
und Werkzeugadapter beim Abkoppeln

® Beim Abkoppeln sollte der Zwischenraum zwischen dem
Werkzeugadapter und dem Werkzeugstand Gber dem [Abhebehub]
liegen, siehe S.19.
Der Werkzeugadapter wird mit der Abkoppelfunktion (Hochheben)
des Hauptzylinders zwangsweise abgekoppelt. Es wird empfohlen,
den Abfedermechanismus zwischen dem Werkzeugadapter und
den Werkzeugstand zu installieren.

% Siehe S.363 fiir allgemeine Hinweise.

* Anmerkungen zur Handhabung  « Wartung/Inspektion * Garantie
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Roboter Schnellwechselsystem Hinweise Modell SWR

@ Hinweise

@ Wartung - Inspektion

1) Entfernung der Maschine und Shutoff der Druckquelle

® Vor dem Entfernen der Maschine ist sicherzustellen, dass alle oben
genannten SicherheitsmaBnahmen getroffen wurden. Die Druckluft
der Hydraulikquelle abschalten und sicherstellen, dass im Hydraulik-
und Druckluftkreis kein Druck mehr vorhanden ist.

® Stellen Sie vor dem Neustart sicher, dass die Bolzen/Schrauben und
die entsprechenden Teile keine Anomalien aufweisen.

2) Reinigen des Hauptzylinders « Werkzeugadapter

® Wenn das Produkt verwendet wird, wenn die abgeschragte Flache
oder Auflagepriffliche des Hauptzylinders/Werkzeugadapters mit
Schmutz verunreinigt sind, kann dies zu Positionsfehlern,
Betriebsstérungen oder Luftleckagen fihren.
(Kein Fett auf die abgeschragte Flache aufbringen.)

N ml ml N
® ®

q [o]o[o] 0 [o]olo]
(0]

X O

3) Um den einwandfreien Betrieb zu gewahrleisten, sind Rohre, Schrauben
und Dréhte regelmafig festzuziehen.

4) Fihren Sie vor dem Betrieb regelméBig Inspektionen durch.

® Wenn Schmutz oder Staub auf den elektrischen Kontaktteilen vorhanden
sind, konnen die elektrischen Signale moglicherweise nicht weitergeleitet
werden. Diese Teile mit einem Tuch abwischen, das mit organischem
Losungsmittel befeuchtet wurde, wie etwa IPA.

@ Bei einem Fehlkontakt wahrend des Betriebs ist vor allem eine Inspektion
der elektrischen Anschlusselemente vorzunehmen und diese sind zu reinigen.
Wenn der Kontaktnachweis des Hauptzylinders Anomalitdten aufweist,
muss er repariert werden.

Elektrisches Kontaktelement

5) Stellen Sie sicher, dass gefilterte und saubere Druckluft bereitgestellt wird.

6) Stellen Sie sicher, dass der Betrieb reibungslos verlauft und keine Luftleckagen vorhanden sind.
® Vergewissern Sie sich vor allem nach einem Neustart nach einer langen Nichtverwendung,
dass das Gerat ordnungsgemaf3 bedient werden kann.
Wenn beim AnschlieBen eine Luftleckage auftritt, setzen Sie sich mit uns zwecks
Uberholungs- und Reparaturarbeiten in Verbindung.

7) Die Produkte missen an einem kiihlen, dunklen Ort ohne direkte
Sonneneinstrahlung und trocken gelagert werden.

8) Setzen Sie sich zwecks Uberholungs- und Reparaturarbeiten mit uns in Verbindung.

% Siehe S.363 fiir allgemeine Hinweise. » Anmerkungen zur Handhabung  + Wartung/Inspektion * Garantie
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Abmessungen
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+
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Spannelement
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@ Hinweise

@ Hinweise zum Umgang

1) Der Umgang mit dem Produkt sollte durch Fachpersonal erfolgen.

® Der Umgang mit und die Wartung der hydraulischen Maschine
und des Luftkompressors sollten durch Fachpersonal erfolgen

2) Bedienen oder demontieren Sie die Maschine nur, wenn das
Sicherheitsprotokoll gewahrleistet wird.

(® Die Maschine und die Ausriistung kénnen nur geprift bzw.
vorbereitet werden, wenn bestétigt wird, dass die Schutzaus-
ristungen an Ort und Stelle sind.

@ Vor dem Entfernen der Maschine ist sicherzustellen, dass alle oben
genannten SicherheitsmalBnahmen getroffen wurden. Drehen Sie
die Luft der Hydraulikquelle ab und stellen Sie sicher, dass im

hydraulischen Kreis und im Luftkreislauf kein Druck mehr vorhanden ist.

(3 Nach dem Anhalten der Maschine darf diese erst entfernt werden,
nachdem die Temperatur abgesunken ist.

@ Stellen Sie sicher, dass an den Schrauben/Bolzen und
entsprechenden Teilen keine UnregelmaBigkeiten zu erkennen
sind, bevor die Maschine bzw. Ausriistung wieder in Betrieb
genommen wird.

3) Beriihren Sie die Spannelemente (Zylinder) nicht, wahrend die
Spannelemente (Zylinder) in Betrieb sind.
Andernfalls besteht Quetschgefahr flr die Hande.

X th

4) Das Geréat nicht zerlegen oder abandern.

® Wenn die Ausriistung zerlegt oder abgeédndert wird, erlischt
die Garantie auch innerhalb des Garantiezeitraumes.

@® Wartung und Inspektion

1) Entfernen der Maschine und Abschalten der Luftdruckquelle.

® Stellen Sie vor dem Entfernen der Maschine sicher, dass

die oben genannten SicherheitsmalBnahmen getroffen wurden.
Drehen Sie die Luft der Hydraulikquelle ab und stellen Sie sicher,
dass im hydraulischen Kreis und im Luftkreislauf kein Druck
mehr vorhanden ist.

® Stellen Sie vor dem Neustart sicher, dass die Bolzen/Schrauben

und die entsprechenden Teile keine Anomalien aufweisen.

2) Reinigen Sie den Bereich um die Kolbenstange und den Bolzen regelmaBig.

® Bei Benutzung mit verschmutzter Oberflache kann es zu

Dichtungsschaden, Fehlfunktionen, Flissigkeitsaustritt
und Luftverlust kommen.

3) Bitte reinigen Sie die Referenzflache der Positionierungsmaschine

regelmaBig (Konusreferenzfliche und Auflageflache).
(SWT/VRA/VRC/ VX/VXF/WVS/WM/WK)

® Die Positionierungsprodukte (auBBer Modell VRA/VRC/VX/VXF und SWR
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Nur mit Luftanschlussoption) kdnnen Schmutzstoffe mit Reinigungs-
funktionen entfernen. Beim Einbau von Paletten stellen Sie bitte sicher,
dass sich keine dicken, schlammahnlichen Stoffe auf den Paletten befinden.

Der standige Betrieb mit verschmutzten Komponenten fiihrt dazu,
dass die Positionierungsfunktionen nicht mehr einwandfrei funktionieren
und dass es zu Leckagen und Betriebsstorungen kommt.

Beim regelmaBigen Abkuppeln von Kupplungen sollte taglich
entliftet werden, um zu vermeiden, dass Luft in den Kreis
gemischt wird.

Ziehen Sie regelmaBig Muttern, Schrauben, Stifte, Zylinder und
die Rohrleitung fest, um die einwandfreie Nutzung zu gewéhrleisten.

Stellen Sie sicher, dass die Hydraulikflissigkeit noch gebrauchsfahig ist.

Stellen Sie sicher, dass der Betrieb reibungslos verlauft und
keine ungewdhnlichen Gerdusche hérbar sind.

Insbesondere wenn nach ldngerem Stillstand ein Neustart erfolgt,
ist sicherzustellen, dass der Betrieb einwandfrei erfolgen kann.

Die Produkte sollten an einem kihlen, dunklen Ort ohne direkte
Sonneneinstrahlung und trocken gelagert werden.

Setzen Sie sich zwecks Uberholungs- und Reparaturarbeiten
mit uns in Verbindung.



Hinwei . i
Zunl‘nl\jvne;gaeng Wartung / Inspektion Garantie

® Garantie

1) Garantiezeit
® Der Garantiezeitraum fir das Produkt betragt 18 Monate

ab Versand von unserem Werk oder 12 Monate ab
Erstbenilitzung, je nachdem was frither eintritt.

2) Garantieumfang

® Im Falle von Produktschaden oder Funktionsstérungen
wahrend des Garantiezeitraums aufgrund von Konstruktionsfehlern,
fehlerhaften Materialien oder fehlerhafter Ausfihrung werden wir
das fehlerhafte Teil auf unsere Kosten ersetzen oder reparieren.
Betriebsstorungen und -ausfalle, die durch Folgendes verursacht
werden, sind nicht abgedeckt.

(® Wenn die vorgeschriebenen Wartungs- und Inspektionsarbeiten nicht ausgefiihrt werden.
@ Wenn das Produkt verwendet wird, obwohl nach Meinung der Bedienperson das
Produkt nicht betriebsbereit ist und dies moglicherweise zu einem Defekt fihrt.

(3 Wenn es von der Bedienperson in unangemessener Art und Weise verwendet oder

gehandhabt wird. (EinschlieBlich Schaden, die durch Fehlverhalten von Dritten verursacht werden.)
@ Wenn der Defekt auf Ursachen zurlickzufiihren ist, fiir die wir nicht verantwortlich sind.
(® Wenn Anderungen oder Reparaturarbeiten ohne unsere Genehmigung und Bestatigung

nicht von Kosmek ausgefiihrt werden, erlischt der Garantieanspruch.

® Andere Schaden, die durch Naturkatastrophen oder humanitare Notsituationen verursacht
wurden, fir die unsere Gesellschaft nicht verantwortlich ist.

@ Teile oder Austauschkosten aufgrund von Teileaufbrauch und VerschleiB3.
(Wie z. B. Gummi, Kunststoff, Dichtungsmaterial und einige elektrische Bauteile.)

Schaden ausschlieBlich solcher, die direkt auf einen Produktdefekt zuriickzufiihren sind,
sind von der Garantie ausgeschlossen.

Harmony in Innovation
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Unternehmensprofil

Vertriebsstellen

Vertriebsstellen weltweit

Japan

Auslandsverkauf

TEL. +81-78-991-5162 FAX.4+81-78-991-8787

KOSMEK LTD. 1-5, 2-chome, Murotani, Nishi-ku, Kobe-city, Hyogo, Japan 651-2241
T651-2241 HEERMETREXZEA2TH1ESS

EUROPE TEL. +43-063-287587-11 FAX. +43-463-287587-20
KOSMEK EUROPE GmbH Schleppeplatz 2 9020 Klagenfurt am Wérthersee Austria
USA TEL. +1-630-241-3465 FAX. +1-630-241-3834

KOSMEK (USA) LTD.

1441 Branding Avenue, Suite 110, Downers Grove, IL 60515 USA

China

KOSMEK (CHINA) LTD.
EHE( LB HAERAT

TEL.+86-21-54253000 FAX+86-21-54253709

21/F, Orient International Technology Building, No.58, Xiangchen Rd, Pudong Shanghai 200122, P.R.China
FRELEETHRIXAINEES8S & 5 EREHEAE21FE 200122

India

KOSMEK LTD - INDIA

TEL.+81-80-3565-7481

F 203, Level-2, First Floor, Prestige Center Point, Cunningham Road, Bangalore -560052 India

Thailand

Reprasentanz Thailand

TEL. +66-2-715-3450 FAX. +66-2-715-3453

67 Soi 58, RAMA 9 Rd., Suanluang, Suanluang, Bangkok 10250, Thailand

Mexico TEL. +52-442-161-2347
KOSMEK USA Mexico Office Blvd Jurica la Campana 1040, B Colonia Punta Juriquilla
Taiwan TEL. +886-2-82261860 FAX. +886-2-82261890

(Exklusivhadndler Taiwan)

Full Life Trading Co., Ltd.

16F-4,No.2, Jian Ba Rd., Zhonghe District, New Taipei City Taiwan 23511

BEBSHERLTE B RIRE/\B25%E 16F-4 (REHICER)

Philppines TEL.+63-2-310-7286 FAX. +63-2-310-7286

G.E.T. Inc, Phil. Victoria Wave Special Economic Zone Mt. Apo Building, Brgy. 186, North Caloocan City, Metro Manila, Philippines 1427
Indonesia TEL. +62-21-5818632 FAX. +62-21-5814857

(Exklusivh@ndler Indonesien)

P.TPANDU HYDRO PNEUMATICS  Ruko Green Garden Blok Z- I No.51 Rt.005 Rw.008 Kedoya Utara-Kebon Jeruk Jakarta Barat 11520 Indonesia

Vertriebsstellen in Japan

Hauptsitz
Vertriebsstelle Osaka
Auslandsverkauf

TEL.078-991-5115 FAX.078-991-8787

T651-2241 OERHAHRARER2T B1E5S

Vertriebsstelle Tokio

TEL.048-652-8839 FAX.048-652-8828

T331-0815 BERET O EHILXAMETAT B85

Vertriebsstelle Nagoya

TEL.0566-74-8778 FAX.0566-74-8808

T446-0076 EMEREHEEET2T B 10&H 1

Vertriebsstelle Fukuoka

TEL.092-433-0424 FAX.092-433-0426

T812-0006 ERREmmiELX L EmE1T B8-10-101




Globales Netzwerk

@® Partner und Vertriebsstellen im Ausland
@® Vertriebshandler
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@ TECHNISCHE ANDERUNGEN IN DIESEM KATALOG VORBEHALTEN.





