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Mechatronischer Kleinteilegreifer

2 Finger Parallel

Innen- und AuBenspannung

Greifkraft unabhéangig von der
Greifgeschwindigkeit und Hub
Mechatronischer Antrieb mit Greifkrafterhalt
Vorpositionierung und Greifkrafteinstellung
Schutzart: IP40 m Greifer-Kit UR optional

Mechatronischer Universalgreifer

m 2 Finger Parallel

= Innen- und AuBenspannung

m Greifkraft unabhangig von der
Greifgeschwindigkeit und Hub

m Mechatronischer Antrieb mit Greifkrafterhalt

m Vorpositionierung und sensitive Greifkrafteinstellung

m Abgedichtet / Schutzart: IP64

Mechatronischer Langhubgreifer

m 2 Finger Parallel

= AuBenspannung

m Greifkraft unabhangig von der
Greifgeschwindigkeit und Hub

m Mechatronischer Antrieb mit Greifkrafterhalt

m Vorpositionierung und sensitive Greifkrafteinstellung

m Abgedichtet / Schutzart: IP67

2PXS/2PXM/2PXL

Pneumatischer Universalgreifer

2 Finger Parallel

Innen- und AuBenspannung
Aluminiumgehause

Schutzart: IP64 (2PXS: IP40)

Optional: Sensor-Paket zur Greifposition-/
Endlagenabfrage

3PXS/3PXM/3PXL

Pneumatischer Zentrischgreifer

3 Finger Zentrisch

Innen- und AuBenspannung
Aluminiumgehause

Schutzart: IP64 (3PXS: IP40)

Optional: Sensor-Paket zur Greifposition-/
Endlagenabfrage

Greiferfinger Rohlinge
Zubehor

m Standard Rohlinge fur pneumatische Greifer
m Aus Aluminium gefertigt
m Kundenspezifische Greiferfinger

PP

Pneumatischer/hydraulischer Universalgreifer

m 2 Finger Parallel
Innen-und AuBenspannung
Luftanlagekontrolle
Robustes Stahlgehaduse
Abgedichtet / Schutzart: IP64

PL-N/L RR 320/380

Pneumatischer Universalgreifer
2 Finger Parallel
Innen- und AuBenspannung
Greifer mit automatischem Greiferfingerwechsel
Luftanlagekontrolle
Aluminiumgehause
Abgedichtet / Schutzart: IP64

PRS

Greifer Schnellwechselsysteme
Schneller und sicherer Greiferwechsel
m Integrierte Mediendurchfiihrung
m Integrierte Abfrage des Verriegelungsstatus
m Pneumatischer Antrieb

Induktive Koppelsysteme

Beriihrungslose Energie-und Signaliibertragung
Betrieb und Steuerung von MX Greifern
F100-2I0L kompatibel mit MX-S/ MX-M Greifern
F180-ETH kompatibel mit MX-L Greifern
C40 Koppelsystem fur Greiferwechsel
(auch als Nachrustlésung)

m VerschleiBfrei

m Schutzart: IP67

IPS 4.0

Induktive Sensoren

m IPS 4.0 MO8-PNP
IPS 4.0 M08-0-10V e-sensing
IPS 4.0 8.8x24.6-0-10V e-sensing
Passend fur Pneumatische Greifer zur
Endlagenabfrage oder Greifpositionsabfrage
Schutzart: IP67

Digitale Spannmittel
Fur Automationsanwendungen

m Langhubspanner
m Nullpunktspannsysteme fur Schnellwechsel

Anwendungsbeispiele

Roboterapplikationen

m Mechatronische Greifer:
* 360° Drehung:
Induktives Koppelsystem mit Durchgang zur
bertihrungslosen Energie- und Signaltbertragung
zum Betrieb des Langhubgreifers MX-L 520
* Automatisierter Backenschnellwechsel




GREIFTECHNIK
von SMW Innovativ

Zuverlassig
Flexibel
Intelligent

Netzwerk Integration

Schnittstelle/Konnektivitat

Unsere Spezialisten arbeiten absolut kundenorientiert, um maBgeschneiderte Lésungen fir Aktoren
und Schnittstellen zu entwickeln. Unsere kundenspezifischen Loésungen kédnnen nahtlos in samtliche
Prozesse und Anwendungen integriert werden. Alles aus einer Hand.



Mechatronische Greifer

Produktreihe MOTIACT

I

Greifkraft unabhangig von der Greifgeschwindigkeit und Hub
Greifkrafterhaltung bei Energieausfall

Messsystem (Absolutwertgeber) zur Uberwachung der
Greifposition

Sicherheitsmerkmale (Selbsthemmung;

MX-L = zusatzliche Merkmale)

Optionaler Einsatz eines induktiven Koppelsystems fir

360° Drehung. Bertihrungslose, verschleiBfreie Ubertragung von
Energie und Signalen

Feinfihlige Voreinstellung der Greifkraft und Position

|O-Link / 10-Digital / Profinet / EtherNet/IP Schnittstellen mit
intelligenten Bewegungsprofilen

Schutzart: MX-S = IP40, MX-M = IP64, MX-L = IP67

Zoa Optional: MX-S -> Speed-Version

MX-S MX-M MX-L

KLEINTEILEGREIFER UNIVERSALGREIFER LANGHUBGREIFER
m 2 Finger Parallel m 2 Finger Parallel m 2 Finger Parallel
m  |O-Link / Digital-10 m  |O-Link / Digital-10 m  Profinet / EtherNet/IP
| | I j
. ”\" >
MX-S 025/050 MX-M 080/125 MX-L 520
Technische Daten Technische Daten Technische Daten
= Hub pro Backe = 3 mm/8 mm = Hub pro Backe = 8 mm/13 mm = Hub pro Backe = 99 mm
= Kraft: SchlieBen/Offnen 40 N/200 N m Kraft: SchlieBen/Offnen 1200 N/1800 N = Kraft: SchlieBen 10.000-40.000 N
= Innen- und AuBenspannung = Innen- und AuBenspannung = AuBenspannung
m [P40 geschutzt = P64 geschiitzt = [P67 geschitzt
= \Wiederholgenauigkeit = 0,02 mm = Wiederholgenauigkeit = 0,02 mm = Wiederholgenauigkeit= 0,02 mm
m Greifkrafterhalt durch » Greifkrafterhalt durch = Greifkrafterhalt durch Selbst-
Selbsthemmung und Federpaket Selbsthemmung und Federpaket herqmgng und Federpaket und
m |O-Link / DigitaI—IO Schnittstelle = |O-Link / DigitaI—IO Schnittstelle Zusa.tZ“Ch Motorbremse .
= URCap TR R = Profinet / EtherNet/IP Schnittstelle

ALLGEMEINER HINWEIS GILT FUR ALLE MECHATRONISCHEN GREIFER!

Greifkraft ist die arithmetische Summe, der an jeder Backe wirkenden Einzelkraft im Abstand, welcher auf der Zeichnung definiert ist.
Wiederholgenauigkeit ist definiert als Streuung der Endlage bei 100 aufeinanderfolgenden Huben.

Empfohlenes Werksttickgewicht wird errechnet bei Kraftschluss mit einem Haftreibwert von 0,1 und einer Sicherheit von 2 gegen
Rutschen des Werkstticks bei Erdbeschleunigung g. Bei Formschluss ergeben sich deutlich héhere zulassige Werkstlickgewichte.
SchlieB- und Offnungszeiten sind reine Bewegungszeiten der Grundbacken ohne anwendungsspezifische Greiferfinger.
Ventilschaltzeiten, Schlauchbefillungszeiten oder SPS-Reaktionszeiten sind nicht enthalten und bei der Ermittlung von Zykluszeiten
zu berlcksichtigen.



Mx_s Mechatronischer Kleinteilegeifer

Mechatronischer Greifer m 2 Finger Parallel

Anwendung/Kundennutzen

Greifkraft unabhéngig von der Greifgeschwindigkeit und Hub
Mechatronischer Antrieb mit Greifkrafterhalt

Positionsabfrage (absolut)

Vorpositionierung und Greifkrafteinstellung

Innen- und AuBenspannung

Einsatz als Kleinteilegreifer durch leichte und kompakte Bauweise
Geeignet auch fur Cobot-Anwendungen und Pick & Place Aufgaben
Speedversion verfligbar

Technische Merkmale

e Aluminiumgehduse
e Schutzart: IP40
e Einstellbare Greifposition und Kraft (auBer MX-S 025)
e Wiederholgenauigkeit 0,02 mm
e Energieversorgung 19.2 ... 30V /2 A
e Kommunikationsschnittstelle 10-Link oder Digital-IO
e URCap optional verfligbar
Lieferumfang
MX-S Greifer mit Zentrierhilsen (ohne Greiferfinger und Befestigunsschrauben)

Gangige Schnittstelle
Roboteranbindung e

M8/M12 Stecker

Energie- und
Kommunikationsschnittstelle
(I0-Link / Digital-10)

P
00 000 0000O0OCGCOGOEONOGOEONOEOEONEOOIO
LED Statusanzeige Mechatronischer Antrieb

mit Greifkrafterhalt
00 00 0000O0COGOEOGEOGNOGIOEONOEONONONONO

1 No. 480020

serhr. 1568745

00 00 00000OCOGEOGOEOEOOONOEONONOIO
Integriertes Positions-
messsystem (absolut)

(auBer MX-S 025)

Gangige Schnittstelle
Greiferfinger



Mechatronischer Kleinteilegreifer

Abmessung und technische Daten

@5t 15,3
30 20
© M3 3,8
N~
— = /. } =+
©
+ o
N
@%ﬂ%@&@ﬂ({ N
1,25 0
~| ™ ~
M-S 025 0 & é 0
© 0 - =
N~ ﬂ: T
® Ds 1 »5
: : @' \@\ a1
,, ,, = - & |
‘ ‘ © 18£0,02 | | [ =
o ? } i
= . L | -
] i g2t = —= [ o
22 6 < =
offen 10 = - E
16 fe)
=
geschlossen 4]
£
©
e
@
G

o
¥ 8
o o
H| N
@ e
| 24+002
zé‘/»

MX-S 025

Mechatronischer Greifer

*Greifkraft ist die arithmetische Summe,
der an jeder Backe wirkenden Einzel-
kraft im angegebenen Abstand.

Technische Anderungen vorbehalten.
Far genauere Informationen steht Ihnen unser Kundenservice gerne zur Verfiigung.

m

MX-S 025 DIO SPEED

480150 480180
40 10

Greifkraft N

Hub pro Backe mm 3

Wiederholgenauigkeit mm 0,02

Gewicht kg 0,14

Empfohlenes Werkstiickgewicht kg 0,2 0,05
SchlieBzeit s 0,08 0,03
Offnungszeit s 0,08 0,03
Spannung V 19.2...30V

Max. Stromaufnahme A 1A

Ruhestrom (im nicht bewegten Zustand) A | < 100 mA

Schutzklasse 1P40

Signalschnittstelle Digital-IO

\e]



M Mechatronischer Kleinteilegreifer

Pinbelegung M8x1 - 5 Pin A-kodiert Stecker

Digital 10 Interface M8-5A

c (pin | Funktion | Beschreibung
1 +24V Positive Versorgungsspannung
2 Opened Digitaler Ausgang gedffnete Ruickmeldung
3 GND Masse
4 Ctrl Digitales Eingangssignal
1 3 5 Closed Digitaler Ausgang geschlossen Rickmeldung
Krafte- und Momentbelastung
Krafte und Momente MX max. Moment in X-Achse Nm 0,80
My max. Moment in Y-Achse Nm 0,60
Zeigt statische Krafte und Momente, die zusatzlich zur Greifkraft M2z max. Moment in Z-Achse Nm 1,50
wirken kénnen. Fz  max Gewichtskraft in -Achse N 100

10
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MX-S 050 Mechatronischer Kleinteilegreifer

Mechatronischer Greifer Abmessung und technische Daten
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*Greifkraft ist die arithmetische Summe,
der an jeder Backe wirkenden Einzel- 20

kraft im angegebenen Abstand.

52

Technische Anderungen vorbehalten.

Fr genauere Informationen steht Ihnen unser Kundenservice gerne zur Verfiigung.

Typ MX-S 050 IOL MX-S 050 DIO

480020 480120
200

Greifkraft N

Stufenlose Greifkrafteinstellung N 60 - 200 -

Hub pro Backe mm 8

Wiederholgenauigkeit mm 0,02

Gewicht kg 0,58

Empfohlenes Werkstiickgewicht kg 1

SchlieBzeit s 0,35

Offnungszeit s 0,35

Spannung Vv Uz 19.2..30V,Ug18...30V 19.2...30V
Max. Stromaufnahme A Is <100 mA, I <2 A 2A
Ruhestrom (im nicht bewegten Zustand) A Is =1p < 100 mA | < 100 mA
Schutzklasse IP40

Signalschnittstelle 10-LINK Digital-10

12



Mechatronischer Kleinteilegreifer “

Pinbelegung M12x1 - 5 Pin A-kodiert Stecker

10-Link Port B

(Pin | Funkion | Beschreibung |
1 US+ Spannungsversorgung |O-Link-Logik 24V DC
2 UA+ Spannungsversorgung Aktuator 24V DC
3 Us- Masse 10-Link Logik
4 c/Q 10-Link Signal
5 UA- Masse Aktuator

(pin | Funktion | Beschreibung |
1 +24V Positive Versorgungsspannung
2 Opened Digitaler Ausgang geoffnete Ruckmeldung
3 GND Masse
4
5

Ctrl Digitales Eingangssignal
Closed Digitaler Ausgang geschlossen Ruickmeldung

Krafte- und Momentbelastung

Greifkraftdiagramm Mx Nm 5
My Nm 5
Zeigt die arithmetische Summe an der Messstelle auftretenden Mz Nm B

Einzelkrafte in Abhangigkeit zur Greiffingerlange und der Greifkraft.

_—

Fz N 200




GRE'FER_K'T Mechatronischer Kleinteilegeifer Kit UR

MX-S 050 UR

m 2 Finger Parallel

Anwendung/Kundennutzen

Sofort einsatzbereit: Vollstandige Greifereinheit inkl. mechatronischem Greifer,
Greiferfinger, Befestigungszubehor. Verbindungskabel und URCap
Mechatronischer Antrieb mit Greifkrafterhalt

Positionsabfrage (absolut)

Kompatibel zu UR3e, UR5e, UR10e, UR16e

Innen- und AuBenspannung

Einsatz als Kleinteilegreifer durch leichte und kompakte Bauweise

Geeignet auch fur individuelle Cobot-Anwendungen und Pick & Place Aufgaben

Technische Merkmale
e Aluminiumgehduse

e Schutzart: IP40

e Wiederholgenauigkeit 0,02 mm
e URCap

Lieferumfang
Greiferkit, Adaptionsflansch, Greiferfinger, Befestigungsschrauben,
Verbindungskabel und URCap

GREIFER KIT MX-S 050 UR

M12 Stecker SE—— @44 == 0000000000000 00000000
Energie- und ‘ Adaptionsflansch
Kommunikationsschnittstelle Passend fur UR3e, UR5e,
zur Verbindung mit UR Cobot UR10e, URT6e

A
, (((sf\”%BLOK
LED Statusanzeige MX-5 050

e G

S 553‘1.

0 00000000 0O0COCOGCEOGEOEOOEOSGSOSOSOSOO
Mechatronischer Antrieb
mit Greifkrafterhalt

00 00000 000OCOGOEOGEOGNOGOEONOGOEONOEONONONOIO
Gangige Schnittstelle
Greiferfinger

00 0000000000 OCGEOGEOGOEOGOEONOGIEONONOEONOO
Universelle Greiferfinger
im Lieferumfang

14



Mechatronischer Kleinteilegreifer Kit UR GREIFER-KIT
MX-S 050 UR

Abmessung und technische Daten

Adaptionsflansch:
UR3e, UR5e,
UR10e, UR16e,

168
182

57

@65
®31,5

Technische Anderungen vorbehalten.
Far genauere Informationen steht Ihnen unser Kundenservice gerne zur Verfiigung.

480220

Greifkraft N 200
Hub pro Backe mm 8
Wiederholgenauigkeit mm 0,02
Gewicht kg 0,9
Empfohlenes Werkstiickgewicht kg 1
SchlieBzeit s 0,4
Offnungszeit s 0,4
Spannung \ 19.2...30V
Max. Stromaufnahme A 0,6 A
Ruhestrom (im nicht bewegten Zustand) A < 100 mA
Schutzklasse IP40
Signalschnittstelle Digital-I0



MX-M Mechatronischer Universalgreifer

Mechatronischer Greifer m 2 Finger Parallel

Anwendung/Kundennutzen

Greifkraft unabhéngig von der Greifgeschwindigkeit und Hub
Mechatronischer Antrieb mit Greifkrafterhalt
Positionsabfrage (absolut)

Vorpositionierung und sensitive Greifkrafteinstellung

Innen- und AuBenspannung

Einsatz als Universalgreifer

Technische Merkmale
Aluminiumgehduse

Abgedichtet / Schutzart: IP64

Einstellbare Greifposition und Kraft
Wiederholgenauigkeit 0,02 mm

Energieversorgung 19.2 ...30V/5 A
Kommunikationsschnittstelle 10-Link oder Digital-I0
URCap optional verftigbar

Lieferumfang
MX-M Greifer mit Zentrierhilsen (ohne Greiferfinger und Befestigungsschrauben)

Gangige Schnittstelle §
Roboteranbindung

LED Statusanzeige

[ ]

[ ]

[ ]

[ ]
M12 Stecker .
Energie- und
Kommunikationsschnittstelle
(IO0-Link / Digital-10)

Integriertes Positions-

messsystem (absolut)
000 00000O0CO0COCOSGOOFS

: 00000000 OCGCOGEOGOEOGOEOGOEONOEONOSNOOIO
Abgedichtet DoOO0 Mechatronischer Antrieb

mit Greifkrafterhalt

Gangige Schnittstelle
Greiferfinger

16



Mechatronischer Universalgreifer MX-M 080

Abmessung und technische Daten Mechatronischer Greifer

113
M5/10
H7
»8 -
~
S |
= @a\w .
[
AUTOELOK |
, M=l O80T N [ [ = o
a ! © ! ! S
=l 52+0,02 ® | © = [ [ >
G| } |
I o L ® ®
g o 2 SO
© 8 | jo/|le ]
*
4 : M5
@8 H7
*Greifkraft ist die arithmetische Summe,
der an jeder Backe wirkenden Einzel- 16+0,01
kraft im angegebenen Abstand.
96
16 28 26 8
geschlbssen
mm
Backenhub
vl B oK ® M @
0 n oe- ST
© ¢
M_w
\%\ E 38

Technische Anderungen vorbehalten.
Far genauere Informationen steht Ihnen unser Kundenservice gerne zur Verfiigung.

480040 480140

Greifkraft 1200
Stufenlose Greifkrafteinstellung 360 - 1200

Hub pro Backe mm 8
Wiederholgenauigkeit mm 0,02
Gewicht kg 1,35
Empfohlenes Werkstiickgewicht kg 6
SchlieBzeit s 0,36
Offnungszeit s 0,36
Spannung V 19.2...30V
Max. Stromaufnahme A 5A
Schutzklasse P64
Signalschnittstelle 10-Link Digital-10



MX-M 080 Mechatronischer Universalgreifer

Pinbelegung M12x1 - 5 Pin A-kodiert Stecker

10-Link Port B

(Pin | Funkion | Beschreibung |
1 US+ Spannungsversorgung |O-Link-Logik 24V DC
2 UA+ Spannungsversorgung Aktuator 24V DC
3 Us- Masse 10-Link Logik
4 c/Q 10-Link Signal
5 UA- Masse Aktuator

(pin | Funktion | Beschreibung
1 +24V Positive Versorgungsspannung
2 Opened Digitaler Ausgang geoffnete Ruckmeldung
3 GND Masse
4 Ctrl Digitales Eingangssignal
5

Closed Digitaler Ausgang geschlossen Ruickmeldung

Krafte- und Momentbelastung

Krafte und Momente MX max. Moment in X-Achse Nm 50
MY  max. Moment in Y-Achse Nm 100
Zeigt statische Krafte und Momente, die zusatzlich zur Greifkraft M2z max. Moment in Z-Achse Nm 50

wirken kénnen. FZ  max Gewichtskraft in Z-Achse N 1200

X
J

18
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MX-M 125 Mechatronischer Universalgreifer

Mechatronischer Greifer Abmessung und technische Daten
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*Greifkraft ist die arithmetische Summe,
der an jeder Backe wirkenden Einzel-
kraft im angegebenen Abstand.
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Technische Anderungen vorbehalten.
Fr genauere Informationen steht Ihnen unser Kundenservice gerne zur Verfiigung.

480110 480210

Greifkraft N 1800

Stufenlose Greifkrafteinstellung N 540-1800 -
Hub pro Backe mm 13

Wiederholgenauigkeit mm 0,02

Gewicht kg 2,7

Empfohlenes Werkstiickgewicht kg 9

SchlieBzeit s 0,4

Offnungszeit s 0,4

Spannung V 19.2...30V

Max. Stromaufnahme A 5A

Schutzklasse P64

Signalschnittstelle 10-Link Digital-10



Pinbelegung M12x1 - 5 Pin A-kodiert Stecker

Mechatronischer Universalgreifer m

10-Link Port B

(Pin | Funkion | Beschreibung |
1 US+ Spannungsversorgung |O-Link-Logik 24V DC
2 UA+ Spannungsversorgung Aktuator 24V DC
3 Us- Masse 10-Link Logik
4 c/Q 10-Link Signal
5 UA- Masse Aktuator

(pin | Funktion | Beschreibung
1 +24V Positive Versorgungsspannung
2 Opened Digitaler Ausgang geoffnete Ruckmeldung
3 GND Masse
4 Ctrl Digitales Eingangssignal
5

Closed Digitaler Ausgang geschlossen Ruickmeldung

Krafte- und Momentbelastung

Krafte und Momente MX  max. Moment in X-Achse Nm 125 Nm
My max. Moment in Y-Achse Nm 140 Nm
Zeigt statische Krafte und Momente, die zusatzlich zur Greifkraft M2z max. Moment in Z-Achse Nm 110 Nm

wirken konnen. Fz  max Gewichtskraft in Z-Achse N 3000 N

21



MX-L 520 Mechatronischer Langhubgreifer

Mechatronischer Greifer m 2 Finger Parallel

Anwendung/Kundennutzen

Greifkraft unabhéngig von der Greifgeschwindigkeit und Hub
Mechatronischer Antrieb mit Greifkrafterhalt

Hohe Greifkraft bis 40000 N

Positionsabfrage und Uberwachung der Greifkraft
AuBenspannung

Vorpositionierung und sensitive Greifkrafteinstellung

Technische Merkmale

e Aluminiumgehduse

e Abgedichtet / Schutzart: IP 67
Wiederholgenauigkeit 0,02 mm

Empfohlenes Werksttickgewicht bis 200 kg
Energieversorgung 48 V/ 10 A
Kommunikationsschnittstelle Profinet / EtherNet/IP
2 STO Signale

Lieferumfang
MX-L Greifer (ohne Greiferfinger, Zentrierhtlsen und Befestigungsschrauben)

Optionale Adapterplatten
zur Roboteranbindung

Mechatronischer Antrieb
mit Greifkrafterhalt,
Motorbremse, integrierter
Intelligenz und Sensorik

Gewichtsoptimiertes
Gehause

M23 Hybridstecker
Power 48 V/ 10 A Profinet/
EtherNET/IP

°
°
°
°
°
°
°
°
°
°
°
°
°

=2

Abgedichtet

2N
(«Els\”%BLOK

Uberwachung der Greifposition
und Greifkraft

[ ]
(]
°
[ ]
[ ]
°
[ ]
[ ]
°
[ ]
N [
[ ]
[ ]
[ ]
°
[ ]
[
°
(]
[
[

LED Statusanzeige
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Mechatronischer Langhubgreifer

MX-L 520

Mechatronischer Greifer

Abmessung und technische Daten

*Greifkraft ist die arithmetische
Summe, der an jeder Backe
wirkenden Elnzelkraft im
angegebenen Abstand.

Technische Anderungen vorbehalten.

Fr genauere Informationen steht Ihnen unser Kundenservice gerne zur Verfiigung.
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MX-L 520
ETHERNET/IP

MX-L 520
PROFINET

Greifkraft (stufenlos einstellbar)
Hub pro Backe
Wiederholgenauigkeit

Gewicht

Empfohlenes Werkstiickgewicht
Verfahrgeschwindigkeit

Spannung (Aktuatorik)

Max. Stromaufnahme (Aktuatorik)
Spannung (Sensorik)

Max. Stromaufnahme (Sensorik)
Kommunikationsschnittelle

STO Signale (Option)

480000 480200

10000 - 40
99
0,02
42,2
200
1.2
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10

000
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Mechatronischer Langhubgreifer

PIN-Belegung M23 Hybridstecker

Geratesteckverbinder

nm
A

schwarz 1 24V Logic Power
B schwarz 2 GND Logic GND
C schwarz 3 48V Last Power
D schwarz 4 GND Last GND
PE grin/ gelb Erde Schutzleiter
1 violett STO A Sicherer Halt A
2 braun STO B Sicherer Halt B
3 grin STO GND Sicherer Halt GND
4 schwarz 5 Nc
5 blau Daten RX- ProfiNet
6 gelb Daten TX+ ProfiNet
7 weil daten RX+ ProfiNet
8 orange Daten TX- ProfiNet
Krafte- und Momentbelastung
Krafte und Momente MX' max. Moment in X-Achse Nm 1200
My max. Moment in Y-Achse Nm 2900
Zeigt statische Krafte und Momente, die zusatzlich zur Greifkraft Mz max. Moment in Z-Achse Nm 1200
wirken kénnen. FZ max Gewichiskraftinz-Achse ~ dalN 400

v Fz
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Pneumatische Greifer
Ubersicht

BENEFITS
Schutzart: IP64 (IP40=2PXS, 3PXS)
2PXS/2PXM/2PXL:
Hocheffiziente Leistungsdichte durch optimale Ovalkolbengeometrie:
= Hohe Greifkraft
» Kompakte Bauweise
= Geringes Gewicht (Aluminiumgehause)
Greifkrafterhaltung Uber Federpaket oder Druckerhaltung
(optional)
Umfangreiches Sensor-Paket:
= C-Nut Magnetsensoren zur Kolbenstellungsabfrage
= Induktive Naherungsschalter zur Endlagenabfrage
= Greifpositionsabfrage
Kompatibel zu marktublichen Universalgreifern
Universalgreifer PP pneumatisch oder hydraulisch betatigt
Greiferfinger Anschraubbild, wahlweise mittels
Zentrierhllsen oder Nut
BaugroBen PL-L 320 und 380 mit Greiferfinger
Schnellwechsel-System RR

onconan Sensor-Paket
(optional)

2PXS/ 3PXS/
2PXM/ 3PXM/
2PXL 3PXL

> - UNIVERSALGREIFER
m 2 Finger Parallel
m Pneumatisch / hydraulisch
ZENTRISCHGREIFER betatigt )
UNIVERSALGREIFER m 3 Finger Zentrisch u Robust.es Stahlgehduse
® 2 Finger Parallel ®m Pneumatisch betatigt m Abgedichtet
® Pneumatisch betatigt ® Aluminiumgehause
® Aluminiumgehduse m Abgedichtet PL_NIL RR
m Hochste Leistungsdichte m Umfangreiches Sensor-
m Abgedichtet Zubehb’grpaket 320/380
m Umfangreiches Sensor- UNIVERSALGREIFER

Zubehorpaket m Automatisierter Greifer-

< fingerwechsel
m Aluminiumgehause

ALLGEMEINER HINWEIS GILT FUR ALLE PNEUMATISCHEN GREIFER!

Greifkraft ist die arithmetische Summe, der an jeder Backe wirkenden Einzelkraft im Abstand, welcher auf der Zeichnung definiert ist.
Wiederholgenauigkeit ist definiert als Streuung der Endlage bei 100 aufeinanderfolgenden Huben.

Empfohlenes Werkstlickgewicht wird errechnet bei Kraftschluss mit einem Haftreibwert von 0,1 und einer Sicherheit von 2 gegen
Rutschen des Werkstticks bei Erdbeschleunigung g. Bei Formschluss ergeben sich deutlich héhere zulassige Werkstlckgewichte.
SchlieB- und Offnungszeiten sind reine Bewegungszeiten der Grundbacken ohne anwendungsspezifische Greiferfinger.
Ventilschaltzeiten, Schlauchbefillungszeiten oder SPS-Reaktionszeiten sind nicht enthalten und bei der Ermittlung von Zykluszeiten
zu bericksichtigen.
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2PXM 125 in Roboterapplikation

- A6 +

Hocheffiziente

/ . Anschliisse
}?Iftou:‘ogfdolshot?o e0000cc0c0 o0 offnen / schlieBen

e Hohe Greifkraft . (auch bodenseitig)

¢ Kompakte Bauweise
¢ Geringes Gewicht

Vorbereitung
Endlagenabfrage o‘__’

oder
Positionsabfrage
mittels

- ] Bion nV-:
::g l; k(';lven Sensoren )

Abgedichtet

Befestigung
fur C-Nutsensoren

24/



ZPXS Universalgreifer

Pneumatischer Greifer m 2 Finger Parallel

Anwendung/Kundennutzen

Kompakte leichte Bauweise und hohe Greifkraft durch optimierte Ovalkolbengeometrie
Greifkrafterhalt (LSI/LSE, NSE/NSI)

Innen- und AuBenspannung

Seitliche oder hintere Zufuhrung

Kompatibel zu marktublichen Greifern

Technische Merkmale

e Aluminiumgehduse

e Schutzart: IP40

Warmebehandelte Funktionsteile fur hohe Prazision und lange Lebensdauer
Hochste Steifigkeit und Wiederholgenauigkeit: 0,01 mm

Sperrluftanschluf

Optional: Sensor-Paket zur Greifposition-/Endlagenabfrage (IPS 4.0)

Lieferumfang
Greifer mit Zentrierbuchsen und Befestigungsschrauben (ohne Greiferfinger und Sensoren)

2PXS

Zentrierbuchsen ¢

Gewichtsoptimierter ¢

. Grundkorper ©

[ ) [ )

[ ) [ )

[ ) [ )

[ ) [ )

[ ) [ )

[ ) [ )

[ ) [ )

[ ) [ )

[ ) [ )

[ ) [ )

[ ) [ )

[ ) [ )

[ ) [ )

L4 °

L4 °

® e0000o0oe

[ )

[ )

[ )
000000 0C0COCOEOSS
Grundbacke mit
standardisiertem Vorbereitung
Anschraubbild Endlagenabfrage oder
zur Befestigung der Positionsabfrage
Greiferfinger mittels induktiven

Sensoren IPS 4.0

Betatigungsanschliisse

seitlich oder unten liegend C-Nut fur

C-Nut Magnetsensoren zur
Kolbenstellungsabfrage

(Endlagenabfrage)

Betatigungskolben mit maximaler Flache
durch optimierte Ovalkolbengeometrie
fur maximale Greifkraft
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Universalgreifer 2PXS 64

Abmessung und technische Daten Pneumatischer Greifer

+10°C  +70°C

EM_ max. 45Nm* @E @
EM, max. 60 Nm* s 61
Y ol )
mM, max. 40 Nm#* o 7 ‘ Maximal zuléssige
mF max 1200 N* T O w Temperatur
’ 2 € 7@ > 7@ F @ bei Verwendung
© ] von Néherungsstii-
2’ A /\lﬁ o cken betrégt 60°C.
3 S INE
* Die angegebenen Momente © N RPN -
beziehen sich auf eine Backe Y (E)
und kénnen gleichzeitig S | @j @ﬂ I Z
auftreten. Das My-Moment 7 N
kann zum Klemn:kraftmoment ng\.\\&é\ 2_ L4 O,% ij
addiert werden. «S ) S,
R1
D67 (4x) %&3% 13
D7,25 (4x) is7 (4x of% e 0,02 <}
@4,2 (4X) . .&? M4 (4X) _é % R2 7_%» U 8
e N & N mu*‘ [ I %’
- 25 §| o > o g%w © Vg7
@ N S G ko 2PXS 64 o
)| o
Q Bt _® O— | ®
~4 7 n wn @
s = = ER AIREE
/777:’@ 2 L gﬁl cal [ [ [IcA Lﬁ —
IN <, \M3/6
AA 2 M5 (4x) A
@ 8is7 (2x) 3
S X S
: — 42
11,5 3 = -
' o .10 3 54
~ )
8 I 78
S s 4
"z e
B-B
2 PXS-LSE 2PXS-LSI 2PXS-NSE 2PXS-NSI
78
% \o
%I W%
67/) ‘§\
/M <
N )
5 3 ﬁ < 0
@ v N 0 = § o
o W o 2
o PRELOVX?JE;I?;INGS M| © @ ¥ ) &
RIpee) ,
— — S‘)‘e\{‘\\u&\a )I@'IS!
gL e C 2D

Technische Anderungen vorbehalten.
Fir genauere Informationen steht lhnen unser Kundenservice gerne zur Verfligung.

Typ Greiflraft | Federkraft oo %‘a‘;k s?:::;s:/n Ge<‘,’<"i§ht Hiibeirl (o) (mm) (rﬁﬁﬁ)
Beglanlaul Ty Zgit (s) 9 gewicht | min/max. | min/max. | min./max.
bei 6 bar ()
2PXS-N 64 77901856 630 = 3 8 2/8 0,03/0,03 0,3 3,0 14,25/17,25  36/39 10/13
2PXS-NSE 64 77902056 930 300 3 17 4/6,5 0,04/0,02 0,38 3,0 14,25/17,25  36/39 10/13
2PXS-NSI 64 77901156 1010 300 3 18,5 4/6,5 0,02/0,04 0,38 3,0 14,25/17,25  36/39 10/13
2PXS-L 64 77901956 Sfolg | === 6 8 2/8 0,03/0,03 0,3 1,5 14,25/20,25  36/39 10/16
2PXS-LSE 64 77902156 440 140 6 17 4/6,5 0,04/0,02 0,38 1,5 14,25/20,25  36/39 10/16
2PXS-LSI 64 77901256 480 140 6 18,5 4/6,5 0,02/0,04 0,38 1,5 14,25/20,25  36/39 10/16

LSI/LSE, NSE/NSI = Greifkrafterhalt (E = AuBenspannung, | = Innenspannung), L = Langhub, N = Normalhub
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Universalgreifer

2PXS 80

Pneumatischer Greifer Abmessung und technische Daten

+10°C  +70°C

EM,_ max.60 Nm=*
mM, max. 95 Nm* 0 75 Maximal zulassige
EM, max.55Nm* 3 Temperatur bei
mF, max. 1800 N* I @] [ @R SR Verwendung von
{ﬁ?‘@;;@@ N&herungs-
stiicken betragt
T o~
* Die angegebenen Momente t + = /ﬂ -
beziehen sich auf eine Backe A 5 ©-
und konnen gleichzeitig [ [
auftreten. Das My-Moment \b\ A 37 4,
kann zum Klemmkraftmoment o & = N kP/Y
addiert werden. > 2 %,
R1
@8 s7 (4x) & e 16002
N X > +0, }
PR 6&- R2 .U <%
® 4.2 (4%) _ M5 (4x] ANG : =
= & £ N
1T {10 SN o W 7 f@ \%N%
25 S o 71| AN I i SN
= =3 s Widene 2PXS 80
= DS & g ¥
o~ P @}@ ﬁ@ : ~
V< ) q H i ~ &
2 . oo TTHT A J—P -
== =
et A \M5
AA G M5 (4x) A 4(/) o
8js7 (2x N
D8s7 (2x) _ 5
= ] .
18 o L0. 3 63
g g : 9%
v 2 o
B-B
2PXS-LSE 2PXS-LSI 2PXS-NSE 2PXS-NS| ob o
(SPh1) i
%
N
47 &%;? 6\/0’ L )
O 6\/ elzy b B
}%@ g % 6\
2 — =N L o/ NS 16
G b
i i J%//d\/d ftQ \\i\(o;{\@é\
3 _ 40 m/ ‘ 662’/7 I = 9
5 2 5T T o ' of ~
i L] g® ® 3
8 WARNING ull” £ 2 [ ‘ ~ g %‘\
PRELOADED SPRINGS == [¥p)
TP — = = SMS—@F
63 S

Technische Anderungen vorbehalten.
Fur genauere Informationen steht Ihnen unser Kundenservice gerne zur Verfiigung.

R1
(mm)
min./max.

R2
(mm)
min./max.

Empfohlenen:
Werkstiick-
gewicht
(Kg)

e
(mm)
min./max.

Greifkraft | Federkraft u
i (mm)

Backenhub

Typ

2PXS-N 80
2PXS-NSE 80
2PXS-NSI 80
2PXS-L 80
2PXS-LSE 80
2PXS-LSI 80

77901858
77902058
77901158
77901958
77902158
77901258

0 0 00 b B b

17
31
33
17
31
33

Druck Of'f.n en/ Gewicht
(oan) | STUEBN | (k)
IR bei 6 bar

2/8 0,04/0,04 0,55
4/6,5 0,05/0,03 0,65
4/6,5 0,03/0,05 0,65

2/8 0,04/0,04 0,55
4/6,5 0,05/0,03 0,65
4/6,5 0,03/0,05 0,65

LSI/LSE, NSE/NSI = Greifkrafterhalt (E = AuBenspannung, | = Innenspannung), L = Langhub, N = Normalhub
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5,0
5,0
5,0
2,5
2,5
2,5

18,75/22,5
18,75/22,5
18,75/22,5
18,75/26,5
18,75/26,5
18,75/26,5

44/48
44/48
44/48
40/48
40/48
40/48

13,5/17,5
13,5/17,5
13,5/17,5
13,5/21,5
13,5/21,5
13,5/21,5



Universalgreifer ZPXS 1 00

Abmessung und technische Daten Pneumatischer Greifer

+10°C  +70°C

EM_ max. 90 Nm*

IM: max. 110 Nm* 0 93 ) o
EM, max. 75Nm* e/ = _Il\_llaxlmaltzulasslge
T T ooy [ 1 emperatur
.Fz max. 2350 N# [ @& @) G bei Verwendung
' ' von Naherungs-
qg§$ ) ) Qgp stiicken betragt
- ® ® 60°C.
hd T
* Die angegebenen Momente R\ i == -
beziehen sich auf eine Backe
und kénnen gleichzeitig Y " "
auftreten. Das My-Moment
kann zum Klemn:kraftmoment rb\c)%é\ 4Z _4 O/L/u’/
addiert werden. \$L) 3 66 ’23% S
R1
D9 (4x) D10 ]s7 (4x) Fe, s e 203002 <t
M (4x) 5,0 | Ro U o
D5 (4x) _ ’()\‘? ‘é '7\1‘%/(/ 5]
< %
SN e N
= E vl o i e 1T JcR d ﬂ:&
& 9 = S
S AUTOBLOIK 2PXS 100
75
S| Tt Sl D# A — S
Sl @y { ) T 5 &
'_7777:; . E:‘\ o [T L:‘ _
A-A 52 Mé (4x) G1/8"-9
@ 10]s7 (2x) A 48
2 66
F 0, 81
2 3 g 120
w0 o) -
S L >
- 2|
B-B ~B)—
2PXS-LSE 2PXS-LSI 2PXS-NSE 2PXS-NSI N @ O :
. 120 -
G 49 ()
N T o\° D —
— ) - | ﬁ\_\&é\
5(\/(\\
o ’ :
u\\f g m/ l ‘%64-:\/5 49 \\l\%’;(\e}\
— o S& 0 N | = °
S8 Ay TN Smms i
_ 4,8 ShE % S
~ PRELOV;;E;H?PGIRINGS [ ~ @ 2 <| v
== wl v
— — M5/6 n
il T e =
§l —g J i ‘ i —g J

Technische Anderungen vorbehalten.
Fir genauere Informationen steht lhnen unser Kundenservice gerne zur Verfligung.

Typ Greiflraft | Federkraft B D(B‘a’f)k S(c)ff\:ir:;;;/n Ge(‘l’<"i§ht Werterie () () (r:fn)
Ty TR ArER Zgit 6] 9 gewicht | min/max. | min/max. | min./max.
bei 6 bar (©)

2PXS-N 100 77901860 1550 - 5 33,5 2/8 0,07/0,07 0,93 8,0 23,5/28,5 55/60 17,5/22,5
2PXS-NSE 100 77902060 2290 740 5 67 4/6,5 0,1/0,05 1,2 8,0 23,5/28,5 55/60  17,5/22,5
2PXS-NSI 100 77901160 2450 740 5 71 4/6,5 0,05/0,1 1,2 8,0 23,5/28,5 55/60 17,5/22,5
2PXS-L 100 77901960 730 | —- 10 33,5 2/8 0,07/0,07 0,93 4,0 23,5/33,5 50/60 17,5/27,5
2PXS-LSE 100 77902160 1080 350 10 67 4/6,5 0,1/0,05 1,2 4,0 23,5/33,5 50/60 17,5/27,5
2PXS-LSI 100 77901260 1160 350 10 71 4/6,5 0,05/0,1 1,2 4,0 23,5/33,5 50/60 17,5/27,5

LSI/LSE, NSE/NSI = Greifkrafterhalt (E = AuBenspannung, | = Innenspannung), L = Langhub, N = Normalhub
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ZPXM Universalgreifer

Pneumatischer Greifer m 2 Finger Parallel

Anwendung/Kundennutzen

Kompakte leichte Bauweise und hohe Greifkraft durch optimierte Ovalkolbengeometrie
Greifkrafterhalt (LSI/LSE, NSE/NSI)

Innen- und AuBenspannung

Seitliche oder hintere Zufuhrung

Kompatibel zu marktublichen Greifern

Technische Merkmale

e Aluminiumgehduse

e Schutzart: IP64

Warmebehandelte Funktionsteile fur hohe Prazision und lange Lebensdauer
Hochste Steifigkeit und Wiederholgenauigkeit: 0,02 mm

Sperrluftanschluf

Optional: Sensor-Paket zur Greifposition-/Endlagenabfrage (IPS 4.0)

Lieferumfang
Greifer mit Zentrierbuchsen und Befestigungsschrauben (ohne Greiferfinger und Sensoren)

2PXM

Zentrierbuchsen

Gewichtsoptimierter ¢
Grundkorper ©

000000 0OCGCOGEOOSOS
Grundbacke mit
standardisiertem
Anschraubbild

zur Befestigung der
Greiferfinger

. Vorbereitung
o Endlagenabfrage oder
. o Positionsabfrage
. . mittels induktiven
O o o .o Sensoren IPS 4.0
000 0000OCOCGEOGEOSGNOSOSNOIO ° ° o4
Abgedichtet S . oo
5 8 9
° ° oo
° ° PP
[ ] [ ] LY
[ ] [ ] o0
[ ] [ ] 00 0 0000000000000 00O0C0OCOCFOGEOSEOSNOISIPS
00 000000000000 00000O0COCOGCEOGNOGNOGOIONONOSNONOS OIS [ ] C-Nutfur
s e e . C-Nut Magnetsensoren zur
seitlich oder unten liegend : Kolbenstellungsabfrage
. (Endlagenabfrage)
.........................O..:

Betatigungskolben mit maximaler Flache
durch optimierte Ovalkolbengeometrie fiir maximale Greifkraft
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Universalgreifer ZPXM 1 25

Abmessung und technische Daten Pneumatischer Greifer
+10”E +70:C
%’ F, =M, max. 125 Nm+ W S
D) EM, max. 140 Nm* ) o
M = MZ max. 110 Nm#* 111 1l\_l|axumaltzula55|ge
z =1= lemperatur
mF, max. 3350 N* [— bei Verwendung
— | o @ ¢ von Néherungs-
ﬂ#}‘ stiicken betragt
32— oo e
* Die angegebenen Momente dji
beziehen sich auf eine Backe
und kénnen gleichzeitig .
auftreten. Das My-Moment ”
kann zum Klemmkraftmoment = 40
addiert werden. fb\_ o ==
7 &
%
$10,5 (4x) D10 ]s7 (4x) 6’”»/0?0}6
— &
6,8 (4x) & Mé (4x) A N, =
x| = - G
rﬂ SN I!ﬁ il
_ I S 2NN A 7 @
% o ((( S
A SRS SAUOELOK 2PXM 125
0 S\@- B2
ol T [ @ VT o
= . = @l ~@rHd &
NI H N I e | =
AA O™ M8 (4x) ~ G1/8"-9
. 42
D12 s7 (2%) 5F
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24 il
= 90
% 2
3 10 ™~ 157
: g 2
o 3 <
S >
T
8 > o0
2PXM-LSE 2PXM-LSI 2PXM-NSE PXM-NSI L I A A \E 1 looh A
-I ;-7 ANfi \“ér/j & % (P2 \Ur/j
o5%, & 6 o o
< : 2 L0 ¢,
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Technische Anderungen vorbehalten.
Fur genauere Informationen steht Ihnen unser Kundenservice gerne zur Verfiigung.

. Offnen .
Typ Gr&'; I;:'ﬂ Fer(:;rlzlr\la;ft (mum) D(;::)k S(ZhlieeBe/n Werkstiick-| _(r§:n) _(rﬁgﬁ)
6 bar : Beglanlul i e Zgit (s) gewicht | min/max. | min/max. | min./max.
bei 6 bar ()

2PXM-N 125 77901864 2800 - 6 79 2/8 0,1/0,1 1,6 14,0 30,5/36,5 71,5/77,5 23,5/29,5
2PXM-NSE 125 77902064 3900 1100 6 151 4/6,5 0,12/0,08 2 14,0 30,5/36,5 71,5/77,5 23,5/29,5
2PXM-NSI 125 77901164 4070 1100 6 157 4/6,5 0,08/0,12 2 14,0 30,5/36,5 71,5/77,5 23,5/29,5
2PXM-L 125 77901964 1320 - 13 79 2/8 0,1/0,1 1,6 7.0 30,5/43,5 64,5/77,5 23,5/36,5
2PXM-LSE 125 77902164 1840 520 13 151 4/6,5 0,12/0,08 2 7,0 30,5/43,5 64,5/77,5 23,5/36,5
2PXM-LSI 125 77901264 1920 520 13 157 4/6,5 0,08/0,12 2 7,0 30,5/43,5 64,5/77,5 23,5/36,5

LSI/LSE, NSE/NSI = Greifkrafterhalt (E = AuBenspannung, | = Innenspannung), L = Langhub, N = Normalhub
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2PXM 160 Universalgreifer

Pneumatischer Greifer Abmessung und technische Daten

+10°C  +70°C

% F, BM_ max. 175 Nm=*
D) mM, max. 175 Nm#* 137 . -
M, | M: max. 150 Nm#* . i . xz‘;gztﬁl:lass'ge
mF, max. 5650 N* (& 99 & bei Verwendung
o von Naherungs-
licken betragt
o) o) (L BN stuc 9
N v 60°C.
i g
* Die angegebenen Momente &/ S
beziehen sich auf eine Backe
und konnen gleichzeitig
auftreten. Das My-Moment 75
kann zum Klemmkraftmoment ) §y
addiert werden. oY @%@Q 100 O;év/
<X S == % o
R1
&
@147 (4x) 35, T e 32 1002
@10,5 (4x) %, 7 <t
M10 (4x) A Qo%/ R2 U )
?6,8 (4x) = ~ \& LE[ ‘ «
— P « 0 il
SN 2 < ﬁ(? A & ﬁ
TG = ) = N
3 Nl o~ @ 2PXM 160
x N o = ‘ 9 &
Q) Q] O M @ I ~N N
1o @o@ mgﬁ = @
D 00: N
e — | =
° %ﬁ%% : :Qg‘i ti \G1/8"™-10/ T
AA o mr A -
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D12]s7 (2x) 100
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= e
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Technische Anderungen vorbehalten.
Fir genauere Informationen steht Ihnen unser Kundenservice gerne zur Verfligung.

p Greifkraft | Federkraft (mUm) [z:;uck s?:::ir:;;:e/n Ge\':<vicht wzg;f:i‘f (mem) (r::n) (rﬁgﬁ ;
Beglanlaul min./ar;)ax. Zgit (s) K9 gewicht | min/max. | min/max. | min./max.
bei 6 bar ()

2PXM-N 160 77901868 4560 @ ----- 8 161 2/8 0,14/0,14 2,9 23,0 38,5/46,5 90/98 29,5/37,5
2PXM-NSE 160 77902068 6510 1950 8 318 4/6,5 0,22/0,11 3,7 23,0 38,5/46,5 90/98 29,5/37,5
2PXM-NSI 160 77901168 6850 1950 8 330,5 4/6,5 0,11/0,22 3,7 23,0 38,5/46,5 90/98 29,5/37,5
2PXM-L 160 77901968 2150 = - 16 161 2/8 0,14/0,14 29 11,0 38,5/54,5 82/98 29,5/45,5
2PXM-LSE 160 77902168 3070 920 16 318 4/6,5 0,22/0,11 3,7 11,0 38,5/54,5 82/98 29,5/45,5
2PXM-LSI 160 77901268 3240 920 16 330,5 4/6,5 0,11/0,22 3,7 11,0 38,5/54,5 82/98 29,5/45,5

LSI/LSE, NSE/NSI = Greifkrafterhalt (E = AuBenspannung, | = Innenspannung), L = Langhub, N = Normalhub
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Universalgreifer ZPXM 200

Abmessung und technische Daten Pneumatischer Greifer
+1D°E +70:C
mM, max. 205 Nm¥
=M, max. 195 Nm+ 166 Maximal zuliss
aximal zuldssige
lgllz max. 1728(;\1’(}1* 130 Temperatur
mF, max. bei Verwendung
T Gy von Naherungs-
© stiicken betragt
% 60°C.
* Die angegebenen Momente 8 h g i [E Jg 7o}
beziehen sich auf eine Backe - ®- @) S
und kénnen gleichzeitig A == —— ™,
auftreten. Das My-Moment \& ——4 4
kann zum Klemn:kraftmoment ‘
addiert werden. )
I o
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(&< ”43: B =1 :1): 1| S\
AA g« MI0 (4] . | \c1/8+10/
D147 (2) 82
77 Lio
=
X 154
e 17 F
3 T 3 240
S il D3
B-B
2PXM-LSE 2PXM-LSI 2PXM-NSE 2PXM-NSI_ 1
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Technische Anderungen vorbehalten.
Fur genauere Informationen steht Ihnen unser Kundenservice gerne zur Verfligung.

Offnen/ Empfohlenens e R1 R2

Typ s (mUm) %:;k SchlieBen Ge(;:(vi;ht Werkstiick-|  (mm) (mm) (mm)
Ty TR ArER Zgit 6] 9 gewicht | min/max. | min/max. | min./max.
bei 6 bar ()]

2PXM-N 200 77901872 5560 ---- 14 373 2/8 0,3/0,3 5,8 28,0 38/52 105/119  28,5/42,5
2PXM-NSE 200 77902072 7560 2000 14 733 4/6,5 0,5/0,3 7.3 28,0 38/52 105/119  28,5/42,5
2PXM-NSI 200 77901172 7900 2000 14 758 4/6,5 0,3/0,5 73 28,0 38/52 105/119  28,5/42,5
2PXM-L 200 77901972 3700 - 25 373 2/8 0,3/0,3 5,8 18,5 38/63 94/119  28,5/53,5
2PXM-LSE 200 77902172 5020 1320 25 733 4/6,5 0,5/0,3 73 18,5 38/63 94/119  28,5/53,5
2PXM-LSI 200 77901272 5260 1320 25 758 4/6,5 0,3/0,5 7.3 18,5 38/63 94/119  28,5/53,5

LSI/LSE, NSE/NSI = Greifkrafterhalt (E = AuBenspannung, | = Innenspannung), L = Langhub, N = Normalhub
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ZPXL Universalgreifer

Pneumatischer Greifer m 2 Finger Parallel

Anwendung/Kundennutzen

Kompakte leichte Bauweise und hohe Greifkraft durch optimierte Ovalkolbengeometrie
Greifkrafterhalt (LSI/LSE, NSE/NSI)

Innen- und AuBenspannung

Seitliche oder hintere Zufuhrung

Kompatibel zu marktublichen Greifern

Technische Merkmale

e Aluminiumgehduse

e Schutzart: IP64

Warmebehandelte Funktionsteile fur hohe Prazision und lange Lebensdauer
Hochste Steifigkeit und Wiederholgenauigkeit: 0,04 mm

Sperrluftanschluf

Optional: Sensor-Paket zur Greifposition-/Endlagenabfrage (IPS 4.0)

Lieferumfang
Greifer mit Zentrierbuchsen und Befestigungsschrauben (ohne Greiferfinger und Sensoren)

2PXL

AR A T E Gewichtsoptimierter
o Grundkorper .
. .
[ ] [ ]
[ ] [ ]
[ ] [ ]
[ ] [ ]
[ ] [ ]
[ ] [ ]
[ ] [ ]
[ ] [ ]
[ ] [ ]
[ ] [ ]
[ ] [ ]
[ ] [ ]
[ ] [ ]
0 000O0OCO
000000OCGOGOGOONOSNOO
Grundbacke mit
standardisiertem
Anschraubbild
zur Befestigung der o
Greiferfinger 000000000000 0000
Vorbereitung

Endlagenabfrage oder

: Positionsabfrage
o o mittels induktiven
0000000000000 00 : : oo Sensoren IPS 4.0
Abgedichtet . o oo
[ ] [ ] L)
[ ] ° [ Y
° ) L)
o ° oo
° ° o
[ ]
o : ::........................
00 00000000000 0000 O0OCOGNOGNOGONOGEOGONOEOSOEEOOOONS ° C-Nutfur
Bgtatlgungsansch]usse . C-Nut Magnetsensoren zur
seitlich oder unten liegend : Kolbenstellungsabfrage
. (Endlagenabfrage)
.............................:

Betatigungskolben mit maximaler Flache
durch optimierte Ovalkolbengeometrie fir maximale Greifkraft
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Universalgreifer ZPXL 250

Abmessung und technische Daten Pneumatischer Greifer
+1D°E +70:C
EM_ max. 270 Nm=* ) &
mM._ max. 255 Nm* 198 ) -
.MV max. 220 Nrm* Maximal zulassige
uF z .8750 N 160 Temperatur
., Max. _ == _ bei Verwendung
& ¢ © von N&herungs-
stiicken betragt
l % 60°C.
D 9 (&)
* Die angegebenen Momente —Jr 7]
beziehen sich auf eine Backe @ ©
und kénnen gleichzeitig ) == = (4 N
auftreten. Das My-Moment = ¥
kann zZum Klemn:kraftmoment ‘ jb—@ @ ‘
addiert werden. @ %5 ?(_, h %\
9, ENXG
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© == 1 = | &
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D16]s7 (2%) 96
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Jow U e ]

Technische Anderungen vorbehalten.
Fir genauere Informationen steht Ihnen unser Kundenservice gerne zur Verfligung.

Typ Greiflraft | Federkraft e scc)rfn:ir:;;;/n Ge(‘l’<"kht Wertsticke () () (r:fn)
Tkl e Zgit (s) 9 gewicht | min/max. | min/max. | min./max.
bei 6 bar (©)
2PXL-N 250 77901877 8000 - 17 651 2/8 0,5/0,5 8,4 40,0  46,75/63,75 122/139 37/54
2PXL-NSE 250 77902077 11000 3000 17 1251 4/6,5 0,7/0,4 10,7 40,0  46,75/63,75 122/139 37/54
2PXL-NSI 250 77901177 11350 3000 17 1278 4/6,5 0,4/0,7 10,7 40,0 46,75/63,75 122/139 37/54
2PXL-L 250 77901977 5300 @ ---- 30 651 2/8 0,5/0,5 8,2 26,5  46,75/76,75 109/139 37/67
2PXL-LSE 250 77902177 7300 2000 30 1251 4/6,5 0,7/0,4 10,5 26,5  46,75/76,75 109/139 37/67
2PXL-LSI 250 77901277 7550 2000 30 1278 4/6,5 0,4/0,7 10,5 26,5  46,75/76,75 109/139 37/67

LSI/LSE, NSE/NSI = Greifkrafterhalt (E = AuBenspannung, | = Innenspannung), L = Langhub, N = Normalhub
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2PXS/2PXM/2PXL

Sensor-Paket

m Greifpositionsabfrage mittels induktiven Sensoren
m Endlagenabfrage mittels induktiven Sensoren

Pneumatischer Greifer

Endlagenabfrage

ABFRAGE GESCHLOSSEN ABFRAGE OFFEN
R1 min _ Bl rien
[ [ — i | — [
)
4\ ) [

g \\\QMW SN n 3‘

 AUroBLeK S )
NG / @ S <

| A =T 4
}:D:ruz'—l UU

Typ SENSOR Id.-Nr. *

IPS 4.0 M08-PNP 0E012802

*Mehr Informationen finden Sie auf der Seite 70.

Greifpositionsabfrage

ABFRAGE POSITION

RT max

Gebereinheit

Gt || @)
@@ @é Yir

11,6

)

( =><= <|/=>

[ m T[0T = 1 _j

0E012810 92262163

IPS 4.0 M08x040 0-10V e-sensing

*Mehr Informationen finden Sie auf der Seite 71.
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3PXS Zentrischgreifer

Pneumatischer Greifer m 3 Finger Zentrisch

Anwendung/Kundennutzen

e Kompakte leichte Bauweise und hohe Greifkraft

¢ Innen- und AuBenspannung

e Integriertes Schmiersystem an der Hauptbacke (Verwendung von SMW-Autoblok K67-Fett).

Technische Merkmale

Aluminiumgehduse

Schutzart: IP40

Warmebehandelte Funktionsteile fur hohe Prazision und lange Lebensdauer
Hochste Steifigkeit und Wiedergenauigkeit: 0,01 mm

Sperrluftanschluss

Optional: Federanschlag, Sensor-Paket

Lieferumfang
Greifer mit Zentrierbuchsen und Befestigungsschrauben (ohne Greiferfinger und Sensoren)

3PXS

Zentrierbuchsen

G
SMW
"SAUTOBLOK

Gewichtsoptimierter
Grundkorper

g
Vorbereitung
Endlagenabfrage oder
Positionsabfrage

mittels induktiven
Sensoren IPS 4.0

00000000

Grundbacke mit standardisiertem Anschraubbild
zur Befestigung der Greiferfinger
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Zentrischgreifer 3PXS 64

Abmessung und technische Daten Pneumatischer Greifer
+10°C  +70°C
EM, max.45Nm#* ) &
EM  max. 60 Nm*
™ MZ max. 40 Nm#* ” o 1|\_Ilaximaltzuléissige
b 2 W emperatur
mF, max.1100N S D% bei Verwendung
% D0 L}&\ von Niherungs-
stiicken betragt
60°C.
* Die angegebenen Momente
beziehen sich auf eine Backe
und kénnen gleichzeitig 9
auftreten. Das My-Moment
kann zum Klemmkraftmoment
addiert werden.
o
N
3PXS-LSE 3PXS-LSI 3PXS-NSE 3PXS-NSI a @
M T~ S (]
7= I N
N W N
[ e Il * 161
3PXS 64 o ]
. 56
(@1E); B
D 0 Ohlea | [ .
A= S s B s - ﬁ_l—JL
| @
i ]@E
! ™
Mé gri
D62
D66
25
2,5 9 19.8
5
3 3 — o
N o
g = 0
S| ./ & [}
&
8 - P
5 o g
ST (@[ 8
S s
= { - -
o — =
= 14 16,5
28,3

Technische Anderungen vorbehalten.
Fir genauere Informationen steht Ihnen unser Kundenservice gerne zur Verfligung.

. Offnen .
Typ et | Federort ] oy <chiiskn G‘}‘Q’;’“ Wertsticke _(mem) _<r:r1n> _(r: ;)
' Tkl e Zgit (s) gewicht | min/max. | min/max. | min./max.
bei 6 bar (©)

3PXS-N 64 77920407 1300 - 3 19,5 2/8 0,03/0,03 0,5 6,5 17,5/20,5 39/42 13,5/16,5
3PXS-NSE 64 77920507 1600 300 3 36 4/6,5 0,05/0,03 0,6 6,5 17,5/20,5 39/42 13,5/16,5
3PXS-NSI 64 77920607 1790 300 3 385 4/6,5 0,03/0,05 0,6 6,5 17,5/20,5 39/42 13,5/16,5
3PXS-L 64 77920107 630 - 6 19,5 2/8 0,03/0,03 0,5 3,0 17,5/23,5 36/42 13,5/19,5
3PXS-LSE 64 77920207 780 150 6 36 4/6,5 0,05/0,03 0,6 30 17,5/23,5 36/42 13,5/19,5
3PXS-LSI 64 77920307 850 150 6 385 4/6,5 0,03/0,05 0,6 30 17,5/23,5 36/42 13,5/19,5

LSI/LSE, NSE/NSI = Greifkrafterhalt (E = AuBenspannung, | = Innenspannung), L = Langhub, N = Normalhub
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3PXS 80 Zentrischgreifer

Abmessung und technische Daten Pneumatischer Greifer

+10°C  +70°C

EM_ max.60 Nm*

EM, max. 95 Nm* . -
Y Maximal zulassige

BM, max. 55 Nm* Temperatur
mF, max. 1550 N* bei Verwendung
&, e von Naherungs-
O};;) Q “\' §&° stiicken betragt
R 5. ® 7 60°C.

* Die angegebenen Momente
beziehen sich auf eine Backe

und konnen gleichzeitig
auftreten. Das My-Moment
kann zum Klemmkraftmoment
addiert werden.
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~
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Technische Anderungen vorbehalten.
Fir genauere Informationen steht Ihnen unser Kundenservice gerne zur Verfiigung.

Typ Greiflraft | Federkraft o %‘;f)k s‘c)rﬁ:;;:n Ge(‘,’<"i§ht okt (o) () (rﬁi)
Beglanlauls i ey Zgit (s) 9 gewicht | min/max. | min/max. | min./max.
bei 6 bar ()
3PXS-N 80 77920409 2350 4 45,5 2/8 0,05/0,05 038 11,5 22/26 47,5/51,5 17/21
3PXS-NSE 80 77920509 3050 700 4 785 4/6,5 0,06/0,04 1 11,5 22/26 47,5/51,5 17/21
3PXS-NSI 80 77920609 3270 700 4 81,5 4/6,5 0,04/0,06 1 11,5 22/26 47,5/51,5 17/21
3PXS-L 80 77920109 1100 - 8 45,5 2/8 0,05/0,05 038 55 22/30 43,5/51,5 17/25
3PXS-LSE 80 77920209 1400 300 8 78,5 4/6,5 0,06/0,04 1 55 22/30 43,5/51,5 17/25
3PXS-LSI 80 77920309 1500 300 8 81,5 4/6,5 0,04/0,06 1 55 22/30 43,5/51,5 17/25

LSI/LSE, NSE/NSI = Greifkrafterhalt (E = AuBenspannung, | = Innenspannung), L = Langhub, N = Normalhub
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Zentrischgreifer 3PXS 1 00

Abmessung und technische Daten Pneumatischer Greifer
+10°C  +70°C
EM, max.85Nm=* 5
| My max. 115 Nm#*
BM  max. 70 Nm* Maximal zulassige
z B Te tur
mF max 2100 N+ & 12 .12 B S
2 Ozs;juf ‘:\\&6‘\ bei Verwendung
© @S von Naherungs-
stiicken betragt
60°C.
* Die angegebenen Momente
beziehen sich auf eine Backe | e | s
und kénnen gleichzeitig « O O
auftreten. Das My-Moment ~
kann zum Klemmkraftmoment @
addiert werden.
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Technische Anderungen vorbehalten.
Fir genauere Informationen steht Ihnen unser Kundenservice gerne zur Verfligung.

. Offnen/ . Empfohlenens e R1 R2
Typ Gr&'{ Az Fer:;rk(,r\la)ft (mUm) D(;:f)k SchlieBen Ge(;:(wjht Werkstiick-|  (mm) (mm) (mm)
' . Zeit (s) 9 gewicht | min/max. | min/max. | min./max.
Backenhub min./max. )
bei 6 bar (©)
3PXS-N 100 77920411 4100 - 5 94,5 2/8 0,12/0,12 1,7 20,0 27,5/32,5 59/64 21,5/26,5
3PXS-NSE 100 77920511 5450 1350 5 171 4/6,5 0,22/0,12 2 20,0 27,5/32,5 59/64 21,5/26,5
3PXS-NSI 100 77920611 5730 1350 5 176 4/6,5 0,12/0,22 2 20,0 27,5/32,5 59/64 21,5/26,5
3PXS-L 100 77920111 1950 || -— 10 94,5 2/8 0,12/0,12 1.7 9,5 27,5/37,5 54/64 21,5/31,5
3PXS-LSE 100 77920211 2600 650 10 171 4/6,5 0,22/0,12 2 9,5 27,5/37,5 54/64 21,5/31,5
3PXS-LSI 100 77920311 2730 650 10 176 4/6,5 0,12/0,22 2 9,5 27,5/37,5 54/64 21,5/31,5

LSI/LSE, NSE/NSI = Greifkrafterhalt (E = AuBenspannung, | = Innenspannung), L = Langhub, N = Normalhub
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3PXM Zentrischgreifer

Pneumatischer Greifer m 3 Finger Zentrisch

Anwendung/Kundennutzen

e Kompakte leichte Bauweise und hohe Greifkraft

¢ Innen- und AuBenspannung

e Integriertes Schmiersystem an der Hauptbacke (Verwendung von SMW-Autoblok K67-Fett).

Technische Merkmale

Aluminiumgehduse

Abgedichtet / Schutzart: IP64

Warmebehandelte Funktionsteile fur hohe Prazision und lange Lebensdauer
Hochste Steifigkeit und Wiedergenauigkeit: 0,02 mm

Sperrluftanschluss

Optional: Federanschlag, pneumatisches Hubkontrollventil, Sensor-Paket

Lieferumfang
Greifer mit Zentrierbuchsen und Befestigungsschrauben (ohne Greiferfinger und Sensoren)

3PXM

Zentrierbuchsen

@?Mw
SAUTOBLOK

Gewichtsoptimierter

Grundkorper
0 0000000000000

Vorbereitung
Endlagenabfrage oder
Positionsabfrage
mittels induktiven
Sensoren [PS 4.0

Abgedichtet

Grundbacke mit standardisiertem Anschraubbild
zur Befestigung der Greiferfinger
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Zentrischgreifer 3PXM 1 25

Abmessung und technische Daten Pneumatischer Greifer
+10°C  +70°C
EM,_ max. 120 Nm#* ) &
| My max. 145 Nm#
®M, max. 100 Nm* Maximal zulissige
mF, max.2800 N* Temperatur
bei Verwendung
. o von N&herungs-
s ) stiicken betréagt
O W

N 1o 12 d\\\&e“ 60°C.
* Die angegebenen Momente ! 2
beziehen sich auf eine Backe & {}
und kdnnen gleichzeitig N
auftreten. Das My-Moment 77 ko) <= =< (O
kann zum Klemmkraftmoment © f
addiert werden. © 7 o v Q
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Technische Anderungen vorbehalten.
Fir genauere Informationen steht lhnen unser Kundenservice gerne zur Verfligung.

. Offnen/ . Empfohlenens e R1 R2
TV Greifkraft Fed_erkraft U Druck SchlieBen Gewicht Werkstiick-|  (mm) ) (il
min. (N) (mm) (bar) . ()] A . ) .
. Zeit (s) gewicht | min/max. | min/max. | min./max.
Backenhub min./max. )
bei 6 bar (©)
3PXM-N 125 77920413 6750 - 6 200,5 2/8 0,2/0,2 2,7 33,5 35/41 76/82 28/34
3PXM-NSE 125 77920513 9450 2700 6 357 4/6,5 0,32/0,17 33 33,5 35/41 76/82 28/34
3PXM-NSI 125 77920613 9900 2700 6 366,5 4/6,5 0,17/0,32 33 33,5 35/41 76/82 28/34
3PXM-L 125 77920113 3200 @ - 13 200,5 2/8 0,2/0,2 2,7 16,0 35/48 69/82 28/41
3PXM-LSE 125 77920213 4500 1300 13 357 4/6,5 0,32/0,17 33 16,0 35/48 69/82 28/41
3PXM-LSI 125 77920313 4700 1300 13 366,5 4/6,5 0,17/0,32 33 16,0 35/48 69/82 28/41

LSI/LSE, NSE/NSI = Greifkrafterhalt (E = AuBenspannung, | = Innenspannung), L = Langhub, N = Normalhub
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3PXM 160 Zentrischgreifer

Pneumatischer Greifer Abmessung und technische Daten
+10°C  +70°C
EM,_ max. 170 Nm#* ) &
BEM, max. 180 Nm*
mM, max.1 40 Nm* !I\_naximaltzuléissige
b emperatur
L Fz max. 4400 N bei Verwendung
4 o von N&herungs-
5% i “\u\q,é‘ stiicken betragt
7%, [ L1 < 60°C.
g,(,
* Die angegebenen Momente ==
beziehen sich auf eine Backe 1 %r/CD I
und kdnnen gleichzeitig /@/.:,E. .
auftreten. Das My-Moment 0|
kann zum Klemmkraftmoment 3
addiert werden. ?
L J ’l‘
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Technische Anderungen vorbehalten.
Fir genauere Informationen steht Ihnen unser Kundenservice gerne zur Verfiigung.

. Offnen/ . Empfohlenens e R1 R2
Tvp Greifkraft Fed_erkraft U Druck SchlieBen Gewicht Werkstiick-|  (mm) ) (il
min. (N) (mm) (bar) . ()] A . ) .
. Zeit (s) gewicht | min/max. | min/max. | min./max.
Backenhub min./max. )
bei 6 bar (©)
3PXM-N 160 77920417 12700 - 8 480 2/8 0,44/0,44 5.2 63,5 45/53 96,5/104,5 36/44
3PXM-NSE 160 77920517 17500 4800 8 833 4/6,5 0,66/0,36 6,5 63,5 45/53 96,5/104,5 36/44
3PXM-NSI 160 77920617 18000 4800 8 847,5 4/6,5 0,36/0,66 6,5 63,5 45/53 96,5/104,5 36/44
3PXM-L 160 77920117 6000 - 16 480 2/8 0,44/0,44 5.2 30,0 45/61 88,5/104,5 36/52
3PXM-LSE 160 77920217 8300 2300 16 833 4/6,5 0,66/0,36 6,5 30,0 45/61 88,5/104,5 36/52
3PXM-LSI 160 77920317 8550 2300 16 847,5 4/6,5 0,36/0,66 6,5 30,0 45/61 88,5/104,5 36/52

LSI/LSE, NSE/NSI = Greifkrafterhalt (E = AuBenspannung, | = Innenspannung), L = Langhub, N = Normalhub
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Zentrischgreifer 3PXM 200

Abmessung und technische Daten Pneumatischer Greifer
+1D°E +70:C
EM_ max. 180 Nm=* w )
EM, max. 200 Nm*
n |\/|y max. 155 Nm* Maximal zulassige
z Temperatur
mF, max.5500 N* S s

von Néherungs-

O__¢, o & stiicken betragt
s

}%@j 2% 23 @6\%@0 60°C.

* Die angegebenen Momente (_)&\z

beziehen sich auf eine Backe
und kénnen gleichzeitig

auftreten. Das My-Moment
kann zum Klemmkraftmoment
addiert werden. N
~
[ee]
3PXM-LSE 3PXM-LSI 3PXM-NSE 3PXM-NSI
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Technische Anderungen vorbehalten.
Fir genauere Informationen steht Ihnen unser Kundenservice gerne zur Verfligung.

Typ Greiflraft | Federkraft e D(t';”d‘ scc)rfn:ir:;;;/n Gewicht Wertsticke () () m ;)
Ty min.frgax. Zgit 6] (Kg) gewicht | min/max. | min/max. | min./max.
bei 6 bar (©)
3PXM-N 200 77920421 12200 - 14 866 2/8 1,05/1,05 10,1 60,0 49/63 116/130 39,5/53,5
3PXM-NSE 200 77920521 16300 4100 14 1476,5 4/6,5 1,38/0,9 12,2 60,0 49/63 116/130 39,5/53,5
3PXM-NSI 200 77920621 16800 4100 14 1502 4/6,5 0,9/1,38 12,2 60,0 49/63 116/130 39,5/53,5
3PXM-L 200 77920121 8100 - 25 866 2/8 1,05/1,05 10,1 40,5 49/74 105/130 39,5/64,5
3PXM-LSE 200 77920221 10850 2750 25 1476,5 4/6,5 1,38/0,9 12,2 40,5 49/74 105/130 39,5/64,5
3PXM-LSI 200 77920321 11200 2750 25 1502 4/6,5 0,91,38 12,2 40,5 49/74 105/130 39,5/64,5

LSI/LSE, NSE/NSI = Greifkrafterhalt (E = AuBenspannung, | = Innenspannung), L = Langhub, N = Normalhub
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3PX|_ Zentrischgreifer

Pneumatischer Greifer m 3 Finger Zentrisch

Anwendung/Kundennutzen

e Kompakte leichte Bauweise und hohe Greifkraft

¢ Innen- und AuBenspannung

e Integriertes Schmiersystem an der Hauptbacke (Verwendung von SMW-Autoblok K67-Fett).

Technische Merkmale

Aluminiumgehduse

Abgedichtet / Schutzart: IP64

Warmebehandelte Funktionsteile fur hohe Prazision und lange Lebensdauer
Hochste Steifigkeit und Wiedergenauigkeit: 0,04 mm

Sperrluftanschluss

Optional: Federanschlag, pneumatisches Hubkontrollventil, Sensor-Paket

Lieferumfang
Greifer mit Zentrierbuchsen und Befestigungsschrauben (ohne Greiferfinger und Sensoren)

3PXL

Zentrierbuchsen

@?Mw
SAUTOBLOK

Gewichtsoptimierter

Grundkorper
0 0000000000000

Vorbereitung
Endlagenabfrage oder
Positionsabfrage
mittels induktiven
Sensoren IPS 4.0

Abgedichtet

Grundbacke mit standardisiertem Anschraubbild
zur Befestigung der Greiferfinger
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Zentrischgreifer 3PX|_ 250

Abmessung und technische Daten Pneumatischer Greifer

+10°C  +70°C

BEM_ max. 265 Nm*
BEM_ max. 255 Nm# _ -
My max. 190 Nm* Maximal zulassige
mM, . Temperatur
mF, max. 6800 N* bei Verwendung
von N&herungs-
4, stiicken betragt
X 7 2 2 60°C.

* Die angegebenen Momente
beziehen sich auf eine Backe
und kénnen gleichzeitig
auftreten. Das My-Moment
kann zum Klemmkraftmoment
addiert werden.

3PXL-LSE 3PXL-LSI 3PXL-NSE 3PXL-NSI
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Technische Anderungen vorbehalten.
Fr genauere Informationen steht lhnen unser Kundenservice gerne zur Verfligung.

Typ Greiflraft | Federkraft e D(t';”d‘ scc)rfn:ir:;;;/n Gewicht Werketicke () () m ;)
Ty min./z::?ax. Zgit (s) (Kg) gewicht | min/max. | min/max. | min./max.
bei 6 bar (©)
3PXL-N 250 77920426 17550 —- 17 1496,5 2/8 1,23/1,23 17 87,5 57/74  132,5/149,5  47/64
3PXL-NSE 250 77920526 24050 6500 17 2571,5 4/6,5 2,05/1,08 21 87,5 57/74  132,5/149,5  47/64
3PXL-NSI 250 77920626 24800 6500 17 2616,5 4/6,5 1,08/2,05 21 87,5 57/74  132,5/149,5  47/64
3PXL-L 250 77920126 11700 - 30 1496,5 2/8 1,23/1,23 17 58,5 57/87  119,5/149,5  47/77
3PXL-LSE 250 77920226 16050 4350 30 2571,5 4/6,5 2,05/1,08 21 58,5 57/87  119,5/149,5  47/77
3PXL-LSI 250 77920326 16550 4350 30 2616,5 4/6,5 1,08/2,05 21 58,5 57/87  119,5/149,5  47/77

LSI/LSE, NSE/NSI = Greifkrafterhalt (E = AuBenspannung, | = Innenspannung), L = Langhub, N = Normalhub
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Sensor-Paket 3PXS/3PXM /3PXL

m Greifpositionsabfrage mittels induktiven Sensoren

Pneumatischer Greifer m Endlagenabfrage mittels induktiven Sensoren
Endlagenabfrage
ABFRAGE GESCHLOSSEN ABFRAGE OFFEN
R1 min . R1 max
| —, : A ! |
7, A A o)
S =W Sn NP
UICETOK Cmooe ) )
o / @ R <
— ( @ =<= || == é ) '-i
| [ — [N (I =3

—[]

IPS 4.0 M08-PNP 0E012802

*Mehr Informationen finden Sie auf der Seite 70.

Greifpositionsabfrage

ABFRAGE POSITION

R1 max

Gebereinheit

S

| G 2
a9 2

e [l == (@) é
Ul — [l =3 lU_f_

IPS 4.0 M08x040 0-10V e-sensing 0E012810 92262163

11,6

.

*Mehr Informationen finden Sie auf der 7071.
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Greiferfinger-Rohlinge
fiir pneumatische Greifer

5018010V ») )|o1901nv"))>

79610644

KUNDENSPEZIFISCHE GREIFERFINGER fir pneumatische und mechatronische Greifer:
Unsere Spezialisten arbeiten eng mit unseren Kunden zusammen, um maB3geschneiderte
Loésungen zu entwickeln.
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2PXS/2PXM/2PXL, 3PXS/3PXM/3PXL G reife rfi nger_

m Standard Rohlinge fiir pneumatische Greifer ROh I I nge

m Aus Aluminium gefertigt Zubehér

>

@;
@D
|
|
|

L

N
|
|
@DI
@D2
ol oo
|
B

<
Il

>

GroBe . ()
oL 6 92720663 35 0,057
2PXS 64 =z D=
92730663 64 0,108
AL 20 40 8 4,5 6 3,5 6 1 11 13 8 11 4 3
92720663 35 0,057
3PXS 64 3-9 3-15
92730663 64 0,108
PL 80 92720863 45 0,108
2PXS 80 D=7 0=k
92730863 80 0,2
AL 25 45 9 55 8 35 7 6 10 16 8 11 5 3
92720863 45 0,108
3PXS 80 6-14 6-22
92730863 80 02
ZP';XLO(:OO 92721063 55 L e 0,16
92731063 100 0,3
AL 25 55 11 6,5 10 4 8 10 12 20 8 11 6 3
92721063 55) 0,16
3PXS 100 9-19 9-29
92731063 100 0,3
92721263 65 0,31
2PXM 125 3155 3-295
92731263 125 0,61
AL 30 70 11 6,5 10 4 8 15 17 24 12 15 7 3
92721263 65 0,31
3PXM 125 12-24 12-38
92731263 125 0,61
92721663 80 04
2PXM 160 3-19 3-365
92731663 160 0,81
AL 30 8 7 1 14 5 11 15 11 32 10 14 9 4
92721663 80 0,4
3PXM 160 16-32 16-48
92731663 160 0,81
92722063 100 0,87
2PXM 200 0-25 0-46
92732063 200 1,76
AL 40 100 20 13 16 5 13 20 20 40 15 18 9,5 4
92722063 100 0,87
3PXM 200 18 - 46 18- 68
92732063 200 1,76
92722563 120 1,3
2PXL 250 0-28 0-53,5
92732563 220 24
AL 40 120 20 13 16 5 13 20 26 44 15 18 10 4
92722563 120 1,3
3PXL 250 14 - 48 14-74
92732563 220 2,4
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PP Universalgreifer

Pneumatischer/ hydraulischer Greifer m 2 Finger Parallel

Anwendung/Kundennutzen

e Einsatz sowohl pneumatisch (max. 8 bar) als auch hydraulisch (max. 30 bar)

¢ Innen- und AuBenspannung

Seitliche oder hintere Zufuihrung

Integriertes Fettsystem an der Hauptbacke (Verwendung von SMW-Autoblok K67 Fett)
Maoglichkeit der Anwesenheitskontrolle der Elemente (Luftanlagekontrolle)

Technische Merkmale

Robustes Stahlgehduse

Abgedichtet / Schutzart: IP64

K&rper und Funktionsteile warmebehandelt fir hohe Prazision und lange Lebensdauer
Grundbacken mit Kreuzversatz

Hochste Steifigkeit und Wiederholgenauigkeit

Sperrluftanschluf3

Luftanlagekontrolle

Optional: Sensor-Paket, Endlagen/Greifposition

Lieferumfang
PP Greifer mit Zentrierbuchsen und Befestigungsschrauben (ohne Greiferfinger und Sensoren)

+ Grundbacke mit
e Kreuzversatz und stirnseitiger
+ Befestigung der Greiferfinger
[ ]
[ ]
[ ]
Luftanlagekontrolle S
(unter der Abdeckung) °
.
O

Robustes
Stahlgehause

Abgedichtet

Pneumatisch | Hydraulisch U Pneumatisch | Hydraulisch PneumEartriscfP;kl]E)r/‘(irsaulisch Wiederhol-
Typ Greifkraft (\) Backennib Druck (bar) Ko | Werkstickgewicht | 9enauigkeit
bei 6 bar | bei 30 bar min./max. ) (mm)
PP-N 125 77901862 2900 | 14600 55 3/8 | 8/30 4,9 14,573 0,01
PP-L 125 77901962 1300 | 6500 13 3/8 | 8/30 4,9 6,5|32,5 0,01
PP-N 160 77901866 4000 | 19000 55 3/8 | 8/30 57 20|95 0,01
PP-L 160 77901966 1700 | 8400 13 3/8 | 8/30 57 8,5]42 0,01
PP-N 200 77901870 5800 | 28500 7 3/8 | 8/30 " 29|142,5 0,02
PP-L 200 77901970 2500 12700 16,5 3/8 | 8/30 " 125|635 0,02
PP-N 250 77901875 8700 | 43700 10 3/8 | 8/30 19,5 43,5]218,5 0,02
PP-L 250 77901975 3200 | 15800 29,8 3/8 | 8/30 19,5 16|79 0,02

N = Normalhub, L = Langhub
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Universalgreifer PL-N/L RR 320/380

m Schnittstelle fiir Greiferfinger-Schnellwechselsystem RR
m 2 Finger Parallel Pneumatischer Greifer

Anwendung/Kundennutzen

e Kompakte leichte Bauweise und automatischer Greiferfingerwechsel
¢ Innen- und AuBenspannung

e Werkzeuglose Betatigung

Technische Merkmale

Aluminiumgehduse

Abgedichtet / Schutzart: IP64

Warmebehandelte Funktionsteile fur hohe Prazision und lange Lebensdauer
Hochste Steifigkeit

Sperrluftanschlu

Luftanlagekontrolle

Optional: Sensor-Paket

Lieferumfang
Greifer mit Zentrierbuchsen und Befestigungsschrauben (ohne Greiferfinger und Sensoren)

PL-N/L RR 320/380

. Schnittstelle fur
o Greiferfinger-
: Schnellwechselsystem RR
[ ]
[ ]
Luftanlagekontrolle g
(unter der Abdeckung) :
00 00 0000000000000 000600000C0O0CKOCOCGIO :
[ ]
[ ]
° 2

Abgedichtet

Kompakte Bauweise
gewichtsoptimierter
Grundkorper

Greifkraft (N) [ Federkraft U (mm) | Luftvolumen Druck (bar) SchlieBen/Offnen | Gewicht TS

Typ bei 6 bar min. (N) Backenhub (cm?) min./max. Zeit (s) bei 6 bar ()} Werksti(iélg(;_;ewicht
PL-N 320 RR 77902583 11000 - 235 1206,5 2/8 0,5/0,5 27,5 55,0
PLS-N 320 RR 77902783 14300 3300 235 1206,5 4/6,5 0,7/0,4 28 55,0
PL-L 320 RR 77902683 6000 45 1206,5 2/8 0,5/0,5 28 30,0
PLS-L 320 RR 77902883 7800 1800 45 1206,5 4/6,5 0,7/0,4 28,5 30,0
PL-N 380 RR 77902589 16900 - 26 2060 2/8 0,6/0,6 41,5 84,5
PLS-N 380 RR 77902789 22200 5300 26 2060 4/6,5 0,9/0,5 42,5 84,5
PL-L 380 RR 77902689 975 VNN I 50 2060 2/8 0,6/0,6 42,5 46,5
PLS-L 380 RR 77902889 12150 2900 50 2060 4/6,5 0,9/0,5 43,5 46,5

N = Normalhub, L = Langhub
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Greifer Schnellwechselsysteme

Anwendung/Kundennutzen

Schneller und sicherer Greiferwechsel

ISO Flanschbild

Integrierte Mediendurchftihrungen

Integrierte Abfrage des Verriegelungsstatus

Pneumatischer Antrieb

Selbsthemmung durch Federspannung (Turbo)

VerschleiB- und wartungsfreies bertihrungsloses Ubertragungssystem fiir
Energie und Signale (optional)

Technische Merkmale
e Wiederholgenauigkeit 0,015 mm
e Sperrluftanschluss

e Pneumatischer Nenndruck 6 bar

Lieferumfang
PRS-R (Robterseite) oder PRS-P (Greiferseite) ohne Sensor

PRS

PRS-R Roboterseite

Pneumatik Anschlisse '”qut'IVe Abfrage
00 00000000000000000000000 VerrlegeungSStatus
4 0000000000006 O0C0OCGOCGCOGFOGINOIDS

Zentrierung

PRS-P Greiferseite
........................w&"‘%

.i &b < Nut fur Ablagemagazin
[} 2 00 000 0000OCOGCEOEOGOOGOEOEONOGOEOENOEONONO
Mediendurchfiihrungen ..°

Typ PRS-R 85 PRS-R 110 PRS-R 160 PRS-R 240
Roboterseite

Id.-Nr. 46204550 46204600 46204400 46204320 46204500
Empfohlenes Handlingsgewicht 20 kg 50 kg 75 kg 150 kg 500 kg
Einzugskraft Feder 700 N 2000 N 2000 N 2500 N 12500 N
Einzugskraft Turbo 3400 N 10000 N 11000 N 14000 N 76000 N
Wiederholgenauigkeit 0,015 mm 0,015 mm 0,015 mm 0,015 mm 0,015 mm
Gewicht 0,5 kg 1,3 kg 3,0 kg 6,0 kg 16,0 kg
Typ PRS-P 85 PRS-P 110 PRS-P 160 PRS-P 240
Greiferseite

Id.-Nr. 46204565 46204615 46204415 46204330 46204515
Empfohlenes Handlingsgewicht 20 kg 50 kg 75 kg 150 kg 500 kg

Einzugskraft Feder - = - - :
Einzugskraft Turbo - = - - i
Wiederholgenauigkeit 0,015 mm 0,015 mm 0,015 mm 0,015 mm 0,015 mm
Gewicht 0,3 kg 0,7 kg 1,9 kg 4,3 kg 9,5 kg
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Induktive Koppel-

systeme ) : o
m Beriihrungslose Energie- und Signaliibertragung
Ubersicht m Betrieb und Steuerung von MX Greifern

F180 ETH: Kompatibel mit MX-L Greifern
e Durchmesser @ 180 mm

Durchgang @ 85 mm

Energieversorgung 24V / 48 V

Ubertragungsabstand 0 - 5 mm

Energietibertragung 240 W (24 V) / 400 W (48 V)
SignalUbertragung Ethernet 100 Base-T

Schutzart: IP67

F100-2I0L: Kompatibel mit MX-S/MX-M Greifern
Durchmesser @ 100 mm

Durchgang @ 50 mm

Energieversorgung 24 V

Ubertragungsabstand 0 - 4 mm

Energielibertragung 75 W (24 V)

SignalUbertragung Ethernet 100 Base-T/ 2x IO-Link (COM 1, COM 2, COM 3)
Schutzart: IP67

Anwendungsbeispiel: 360° Drehung des Greifers MX-M 080

Roboter Induktives Koppelsystem MX-M 080 Greifer

360°
Drehung

Base Remote
F100 3 Produktlinien
F100 2x 10-Link Ubertragung
e MX-S Small
* OD =100 mm e MX-M Medium
*ID=50mm e MX-L Large

e Hohe = 25 mm
e Energielibertragung~75 W/24 V
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Induktive Koppel-

systeme

m Beriihrungslose Energie- und Signaliibertragung Ubersicht

C40-10L/C40-2x 0-10V/6PNP

Kubisches Koppelsystem (40x45x22 mm)

Ideal geeignet fur EOAT-Applikationen, keine Steckverbindung notig
Energieversorgung 24 V

Ubertragungsabstand 0 - 3 mm

Energietibertragung 15 W (24 V)

SignalUbertragung |O-Link (COM 1, COM 2, COM 3)/

6 PNP Signale + 2 Analogsignale 0-10 V

Hyprid Dynamic Pairing: Base 10-Link verwendbar mit Remote: 10-Link oder 2x 0-10 V/6 PNP
e Schutzart: IP67

e Einfache Nachrustlésungen durch standardisierte Montage-Kits fir unterschiedliche
Wechselsysteme

Anwendungsbeispiel: Ersatz fir Ubergabemodule (Energie/Signale) mit Kontaktpins

PRS-R Roboterseite

o Induktives Koppelsystem
0 o C40 AUTOMATION

° o Base

PRS-R Schnellwechselsystem %
0 00000000 OCGEOGNOGOEOGOEOSNOSNOSOIO /.

’

PRS-P Greiferseite

LSIENAE
ENERGIE

PRS-P Schnellwechselsystem
©0 00 0000000000000 0 09
e BerUhrungslos

e VerschleiBfrei
» Induktives Koppelsystem

C40 AUTOMATION
Remote

Greifer o’
0 0000000000
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F100-2I0L

Axialkoppler

Iogys,,
ﬂxaa,’,y* i

woo'solo,
usinaqu:

Blockschaltbild

Induktives Koppelsystem

m Beriihrungslose Energie- und Signaliibertragung

Anwendung/Kundennutzen

Berlhrungslose Energie- und Signaltbertragung

zwischen bewegten/rotierenden und unbewegten Komponenten
Anwendungsbeispiele: Robotik (End of Arm Tooling), Automation, Maschinenbau
Schleifring- / Steckerersatz

Dynamic Pairing

Verschlei- und wartungsfrei

Schutzfunktionen: Temperaturiberwachung, Fremdobjekterkennung, Verpolschutz
Mehrstufige LED Funktionsanzeige mit guter Sichtbarkeit

Technische Merkmale

Durchmesser: 100 mm / Innendurchgang: 50 mm

Betriebsspannung: 24 V/ max. 6 A

Ubertragungsabstand: 0 - 4 mm

Energielbertragung: 24 V /75 W

Signaltibertragung: 2 x 10-Link (COM 1, COM 2, COM 3)

AnschlUsse: Base:  2x M12 x 1 Stecker 5-polig
Remote: 2x M12 x 1 Buchse 5-polig

10-Link

Master 1,2

Technische Anderungen vorbehalten.

QIO0-Link , scpyzar: P67
Lieferumfang
Induktiv Koppler Base oder Remote
24V /75 W
4 2 4 2\
24V/ Regler 24V |— 24V/4A
2x3 A |—> Leistungselektronik —— Gleichrichter _.l _’I |
v 4 I}
IS
Steuerung E Steuerung @I
DAV/ '
Diagnose l T o T l
2x . . . 2x
—@ Signalubertragung  fe—» <—> Signaltibertragung 10-Link
- J - J
Base Remote
2x 10-Link

COMT, COM2, COM3
@ IO-Link

Fur genauere Informationen steht Ihnen unser Kundenservice gerne zur Verftigung.

<
o

Betriebstemperatur (Gehaduseoberflache)

Lagertemperatur
Koppelabstand
Betriebsspannung
Ausgangsspannung
SignalUbertragung
LED Funktionsanzeige
Stromaufnahme (Base)
Uberlastschutz / Kurzschlussschutz
Restwelligkeit
Verpolschutz
Data-Valid Ausgang
Betriebsbereitschaft

Induktives Koppelsystem F100-2I10L

Base

Remote

-20°C ... +60 °C
-20°C ... +60 °C
0Omm ... 4 mm
24V -
- 24V (75 W)
2 x |0-Link (COM 1, COM 2, COM 3)
2 LEDs 2-farbig

6 A (24 V) -
v v
- <50 mV
v -
max. 100 mA
<1s



Induktives Koppelsystem F100-2I10L

m Stationareinheit - Base

m Mobileinheit - Remote Axialkoppler
Base / Remote: Base / Remote: Base: Remote:
05
28
H
H1
< o
X1, X2 X1, X2
U .
S
) 2x Stecker 5-polig 2x Buchse 5-polig
Technische Anderungen vorbehalten. M12 x 1 M12 x 1
Fir genauere Informationen steht lhnen unser Kundenservice gerne zur Verfligung.
Induktives Koppelsystem F100-210L
Typ Base Remote
A mm 100
B mm 50
C mm 1
H mm 25
H1 mm 3
a Grad 35
B Grad 20
Y Grad 45.5
Gehausewerkstoff Al, GFK
Schutzart IP67
Gewicht kg 0,224 0,237
Funktion LED 10-Link Base (X1, X2) Funktion LED 10-Link Remote (X1, X2)
LED Power LED Power
Farbe Gelb / rot Farbe Gelb/rot
Gelb » SIO-Modus aktiv und SIO-Signal ist hoch Gelb » SIO-Modus aktiv und SIO-Signal ist hoch
Blitzt gelb (1000 ms ein, 100 ms aus), » 10-Link Kommunikation Blitzt gelb (1000 ms ein, 100 ms aus), » 10-Link Kommunikation
aktiv, Power ist an, Remote wurde erkannt aktiv, Power ist an, Base wurde erkannt
Funktion : . . Funktion : . . o
Blinkt 2 Hz gelb » keine 10-Link Geréat erkannt, Power an, Blinkt 2 Hz gelb » keine IO-Link Kommunikation, Power an,
kein Remote erkannt kein Base erkannt
Blinkt 2 Hz rot » Kurzschluss am 10-Link PIN Blinkt 2 Hz rot » Kurzschluss am 10-Link PIN
Blinkt 5 Hz rot » Uberlast Spannungsausgang Remote Blinkt 5 Hz rot » Uberlast Spannungsausgang Base
Anschlussbelegung IHEI X1 Remote X2 Remote
Versorgungsspannung 24V IN 24V IN 24V OUT 24\ OUT
Data Valid 2 DAV 24 V - - -
Masseanschluss 3 GND GND GND GND
|O-Link Signal 4 |O-Link CQ |O-Link CQ |0-Link CQ |0-Link CQ
- 5 - - - -



F1 80 Ethernet Induktives Koppelsystem

Axialkoppler m Beriihrungslose Energie- und Signaliibertragung

Anwendung/Kundennutzen
e Berlihrungslose Energie- und Signallbertragung
zwischen bewegten / rotierenden und unbewegten Komponenten
e Anwendungsbeispiele: Verpackungsmaschinen, Sondermaschinen,
Automation, Werkzeugmaschinen, Druckmaschinen, Roboterapplikationen (EOAT)
Schleifring- / Steckerersatz
Dynamic Pairing
VerschleiB- und wartungsfrei
Schutzfunktionen: Temperaturtiberwachung, Fremdobjekterkennung
Mebhrstufige LED Funktionsanzeige mit guter Sichtbarkeit

Technische Merkmale

E F180/085

in
2

.
5,
BT

4
S

e Durchmesser: 180 mm / Innendurchgang: 85 mm
e Betriebsspannung: 24 V oder 48 V
¢ Ubertragungsabstand: 0 - 5 mm bei 24 V oder 0 - 3 mm bei 48 V
e Energielibertragung: 24 VV/ 240 W oder 48 V / 400 W (einstellbar)
e SignalUbertragung: Ethernet 100 Base-T
o Ubertragungsbandbreite < 5 MBit/s
e Anschlisse: M12 Ethernet (D-codiert), M12 Diagnose (A-codiert), Klemmleiste (Energie)
e Schutzart: IP67
] Lieferumfang
Blockschaltbild Induktiv Koppler Base oder Remote

24V /240 W
48 V /400 W

4 N\ 4 48V/83A
Aktuator

24V/ Regler 24V/10A
i i 24V /48V Aktuator
48V \_> Leistungselektronik [ 4 ——{Gleichrichter
—4 Regler 24V ’———I e
Aktuator
OFF N =
1
] g Steuerung £ Steuerung DAV/
€2 r Diagnose
25 ™ '
DAV / 52 &

Diagnose i T T i
Ethernet S\gna\ubertragung Ethernet

100 BaseT Signaltbertragung  |g—| 100BaseT

Galvanische
Trennung

Base Remote

Technische Anderungen vorbehalten. Ethernet

Fur genauere Informationen steht Ihnen unser Kundenservice gerne zur Verfugung.

Induktives Koppelsystem F180 Ethernet

Base Remote
0E011246 0E011247
Betriebstemperatur (Gehduseoberflache) -20° C ... +60° C
Lagertemperatur -20° C ... +60° C
0Omm ... 5mm (24 V)
Koppelabstand 0mm ... 3 mm (48 V)
Betriebsspannung 24V /48 V -
24VDC/10A
* -
Ausgangsspannung (Aktuatorversorgung) 48V DC/83A
Ausgangsspannung (Sensorversorgung)* - 24NV DC/4A
Signaltbertragung Ethernet 100 Base-T
LED Funktionsanzeige 3 LEDs 2-farbig
15 A (24 V)
Stromaufnahme (Base) 12 A (48 V) -
Uberlastschutz v v
Restwelligkeit - <50 mV
Data-Valid Ausgang max. 100 mA -
Betriebsbereitschaft <5s

*max 400 W in Summe



Induktives Koppelsystem

m Stationareinheit - Base
m Mobileinheit - Remote

@132

Base / Remote:

18 °

Technische Anderungen vorbehalten.
Fir genauere Informationen steht Ihnen unser Kundenservice gerne zur Verfiigung.

A mm 180
B mm 85
B1 mm 93
C mm 29.5
D mm 57
E mm 20
E mm 5
H mm 34
H1 mm 7
a Grad 60
Gehausewerkstoff Al, GFK
Schutzart IP67
Gewicht kg 1,172 1,275
LED Power LED Aktuator
Farbe Grin / rot Farbe Grin / rot
Aus » Gerat nicht mit Spannung versorgt (oder Unterspannung) Aus » Gerat nicht gekoppelt
An (griin) » Spannung ok und Mobilteil wurde erkannt Funktion An (griin) » Gerat gekoppelt, Spannungsausgang Aktuator ok
2 Hz griin 50/ 50% » Betriebstemperatur im kritischen Bereich Blinkt 2 Hz rot » Gerdt gekoppelt, aber Kurzschluss an Aktuator
Funktion 1 Hz griin 25/75% » Spannung ok, aber kein Mobilteil erkannt Blinkt 5 Hz rot » Interner Fehler

Base / Remote:

F180 Ethernet

Axialkoppler

H C
H1
=
i
<= ES
i
—

Induktives Koppelsystem F180 Ethernet

1 Hz rot / griin » Nichtkompatibles Mobilteil erkannt
2 Hz rot » Fremdobjekt erkannt
5 Hz rot » Interner Fehler

LED Signaliibertragung Ethernet

Farbe

Funktion

Gelb / rot

Aus » Kein Mobilteil erkannt

An / gelb » Signaltbertragung bereit

1Hz gelb » Datenpakete werden Ubertragen

3 Hz gelb » 50% der Ubertragungsbandbreite verwendet (10 s)

8 Hz rot » Datenpakete wurden verworfen (in den letzten 10 s)
An/rot » Fehler in der Datentbertragung (interner Fehler)

LED Energielibertragung

Farbe

Funktion

Gelb / rot

Aus » Kein Mobilteil erkannt

An (gelb) » Gerat gekoppelt, Spannungsausgang ok

1 Hz rot / gelb » Kurzschluss am Spannungsausgang Sensor

3 Hz rot/ gelb » Kurzschluss am Spannungsausgang Aktuator
3 Hz rot » Kurzschluss an beiden Spannungsausgangen

5 Hz rot » Interner Fehler

LED Sensorversorgung

Farbe

Funktion

Grin / rot

Aus » Gerat nicht gekoppelt

An (griin) » Gerat gekoppelt, Spannungsausgang Sensor (24 V) ok
Blinkt 2 Hz rot » Gerat gekoppelt, aber Kurzschluss an Sensor (24 V)
Blinkt 5 Hz rot » Interner Fehler

LED Signaliibertragung

Farbe

Funktion

Gelb / rot

Aus » Kein Mobilteil erkannt

An / gelb » Signaltbertragung bereit

Blinkt 1 Hz gelb » Datenpakete werden ibertragen

Blinkt 3 Hz gelb » 50% der Ubertragungsbandbreite

Blinkt 8 Hz rot » Datenpakete wurden verworfen
(in den letzten 10 s)

An / rot » Fehler in der Datentbertragung (interner Fehler)
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C40
AUTOMATION

PRODUKTFAMILIE

Hybrid Dynamic Pairing

BETRIEB
mit 10-Link Sensoren
(Devices)
e CA0-REMOTE Einheiten
sind untereinander kompatibel
und kdnnen miteinander
kombiniert werden
C40 I0L
Ba e Durchgangige 10-Link
Funktionalitat
BETRIEB
von 2 Analog (0-10V) + — — « Einfache Identifikation iiber
6 Digital (PNP) Signalen 20570V /G Ui 10-Link Parameter wie

. REMOTE
Richtung umschaltbar Geratenamen, 10-Link Tag

(bidrektional) maoglich

C40 IOL

BASE

Anwendungsbeispiel Wechselsysteme

(Palettenwechsel, Greiferwechsel, Formatwechsel): Remote - Wechselbare Einheiten

Varianten: Kombination von 2 C40 Systemen

C40 2x IR C40 2x e C40 IoL | - C40 2x o
0-10V/6PNP Jiiii 0-10V/6PNP wmr’ it 0-10V/6PNP il
A A REMOTE (Uil Ml
Remote g Remote | AR Remote

4x 0-10V + 12x PNP ! IxIOL + 2x 0-10V + 6x PNP :

C40I0L & C40 IOL

STATIONAR - —
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Hybrid Dynamic Pairing
C40 IOL BASE + C40 IOL REMOTE oder
C40-2x 0-10V / 6x PNP REMOTE

10-Link Device
(Sensor)

10-Link Master

VA

/|
e

il

- L
'—
5
o
=
U

C40 IOL
Base

C40 2x
0-10V/6PNP Jiiiiid
Remote I

2x Analog Signal 0-10V
6x PNP digitales Schaltsignal

2x 0-10V 6x PN

D N

10-Link und Analog/Digital Remote kann
dynamisch wahrend des Betriebs gewechselt
werden.

caoloL 1 C402x | . . |
REMOTE (| I 0-10V/6PNP ™ . Keine Signale
‘ 1 Remote | 1
1 1

! 2x 0-10V + 6x PNP ¥ OHNE REMOTE -

Die Remote-Wechselpaletten kénnen dynamisch wahrend des Betriebs
mit der stationaren C40 IOL Base-Einheit gewechselt werden.
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C40-10L

Axialkoppler

Blockschaltbild

Induktives Koppelsystem

m Beriihrungslose Energie- und Signaliibertragung
m Ideal fiir Greiferwechsel Systeme / Wechselapplikation

Anwendung/Kundennutzen

Berlhrungslose Energie- und Signaltbertragung

zwischen stationaren und bewegten Komponenten

Anwendungsbeispiele: Betrieb von Sensoren in Greiferwechsel Systemen -EOAT,
Wechselpaletten und Formatwechsel-Anwendungen

Einfache Nachristlosungen durch Montage-Kit

Dynamic Pairing

VerschleiB- und wartungsfrei

Schutzfunktionen: Temperaturtiberwachung, Fremdobjekterkennung, Verpolschutz

Technische Merkmale

Befestigung Uber 2 x M4 x 50 Befestigungsschrauben (Edelstahl)
Betriebsspannung: 24 V (18 ... 30 V)
Ubertragungsabstand: 0 - 3 mm
Energielibertragung: 24V / 15 W
Signaltbertragung: 1 x 10-Link (COM 1, COM 2, COM 3)
Anschlisse: Base: ~ M12 x 1 Stecker 5-polig
Remote: M12 x 1 Buchse 5-polig
Schutzart: IP67

Lieferumfang
Induktiv Koppler Base oder Remote mit jeweils 2 Befestigungsschrauben

24V /15W

|O-Link-Device

Base
1 Remote

0-3mm

<«<>

|O-Link

COM1, COM2, COM3

@ IO-Link

Technische Anderungen vorbehalten. Fiir genauere Informationen steht lhnen unser Kundenservice gerne zur Verfiigung.
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Induktives Koppelsystem C40-I10L

m Beriihrungslose Energie- und Signaliibertragung
m Ideal fiir Greiferwechsel Systeme / Wechselapplikation Axialkoppler

G A
2 x M4
D
Base ' ] e -+ ..,/.//\— AN Lo
A - % J et 1
Status LED Power LED
Remote v
2 x M4
Technische Anderungen vorbehalten. Stecker 5-polig Buchse 5-polig
Fur genauere Informationen steht Ihnen unser Kundenservice gerne zur Verfligung. M12 x 1 M12 x 1

Induktives Koppelsystem C40-10L

e | _____ooen | 0£012616
45

A mm

B mm 40

C mm 22

D mm 32

E mm 11

F mm 9.5

G mm 13 10.6

H mm M12 x 1/ Stecker M12 x 1/ Buchse
Gehausewerkstoff AL, V2A, FR4

Schutzart P67

Betriebstemperatur -20° C ... +50° C

Lagertemperatur -20° C ... +80° C

Koppelabstand 0-3mm

Gewicht kg 0,087 0,086
Betriebsspannung 24V (18 ... 30 V) ;
Ausgangsspannung - 24V + 10% DC
Stromaufnahme (Base) 2000 mA -
Stromabgabe (Remote) - 625 mA
Uberlastschutz / Kurzschlussschutz v v
Restwelligkeit - <200 mV
Verpolschutz v -
Temperaturtiberwachung v v
Data-Valid Ausgang 150 mA .
Betriebsbereitschaft <600 ms
vshlusbelegng | Fn | Sgmibme SgnalRomote
Versorgungsspannung 1 24V IN 24V OUT

; 5 _ :
Masseanschluss 3 GND GND
10-Link Signal 4 I0-Link CQ I0-Link CQ
Data-Valid 5 DAV 24 V _
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C40-2x 0-10V /

6PNP

Axialkoppler

4//4/(({/'{

e %

Blockschaltbild

Induktives Koppelsystem

m Beriihrungslose Energie- und Signaliibertragung
m Ideal fiir Greiferwechsel Systeme / Wechselapplikation

Anwendung/Kundennutzen

Berlhrungslose Energie- und Signaltbertragung

zwischen stationaren und bewegten Komponenten

Anwendungsbeispiele: Betrieb von Sensoren in Greiferwechsel Systemen -EOAT,
Wechselpaletten und Formatwechsel-Anwendungen

Einfache Nachristlosungen durch Montage-Kit

Dynamic Pairing

VerschleiB- und wartungsfrei

Schutzfunktionen: Temperaturtiberwachung, Fremdobjekterkennung, Verpolschutz

Technische Merkmale

Befestigung Uber 2 x M4 x 50 Befestigungsschrauben (Edelstahl)
Betriebsspannung: 24 V (18 ... 30 V)
Ubertragungsabstand: 0 - 3 mm
Energielbertragung: 24 V/ 15 W
SignalUbertragung: 6 x PNP, 2 x Analog 0 - 10 V
AnschlUsse: Base:  M12 x 1 Stecker 12-polig
Remote: M12 x 1 Buchse 12-polig
Schutzart: IP67

Lieferumfang
Induktiv Koppler Base oder Remote mit jeweils 2 Befestigungsschrauben

2 Analogsignale
(0-10V)

24V /15W < >

6 Digitalsignale

Base
] Remote

0-3mm HH

Technische Anderungen vorbehalten. Fiir genauere Informationen steht lhnen unser Kundenservice gerne zur Verfiigung.
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Induktives Koppelsystem C40-2x 0-10V /

m Beriihrungslose Energie- und Signaliibertragung GPNP
m Ideal fiir Greiferwechsel Systeme / Wechselapplikation Axialkoppler
G A B
2 x M4
D

Base v B

Status LED's

Remote v -
2 x M4

Technische Anderungen vorbehalten. Stecker 12-polig Buchse 12-polig
Fur genauere Informationen steht Ihnen unser Kundenservice gerne zur Verfligung. M12 x 1 M12 x 1
aNe | o | oeumi |
A mm 45

B mm 40

C mm 22

D mm 32

E mm 11

F mm 9.5

G mm 13 10.6

H mm M12 x 1/ Stecker M12 x 1/ Buchse
Gehausewerkstoff AL

Schutzart P67

Betriebstemperatur -20° C ... +50° C

Lagertemperatur -20° C ... +480° C

Koppelabstand 0-3mm

Gewicht kg 0,087 0,086
Betriebsspannung 24V (18 ... 30 V) _
Ausgangsspannung - 24V + 10% DC
Stromaufnahme (Base) 2000 mA -
Stromabgabe (Remote) - 625 mA
Uberlastschutz / Kurzschlussschutz v v
Restwelligkeit - <200 mV
Verpolschutz v =
Temperaturiberwachung v v
Data-Valid Ausgang 150 mA -
Betriebsbereitschaft < 600 ms
[Anschlussbelegung | Pin | SignalBase ___SignalRemote |
Versorgungsspannung 1 24V IN 24V OUT
Masseanschluss 2 GND GND
Digitalsignal 1 3 0/24 vV OUT 0/24 V IN
Digitalsignal 2 4 0/24 vV OUT 0/24 V IN
Digitalsignal 3 5 0/24 VvV OUT 0/24 V IN
Digitalsignal 4 6 0/24 vV OUT 0/24 V IN
Digitalsignal 5 7 0/24 V OUT 0/24 V' IN
Digitalsignal 6 8 0/24 vV OUT 0/24 V IN
Analogsignal 1 9 0..10VOoUT 0..1T0VIN
Analogsignal 2 10 0..10VOUT 0..10VIN

11 Analog GND -

Data-Valid 12 DAV 24 V =
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IPS 4.0 MO8-PNP

Induktiver Naherungsschalter

Anwendung/Kundennutzen

e Induktiver Naherungsschalter

e Flexibel einsetzbar durch vielfaltige Montagemaglichkeiten

e Kompakte und stabile Bauweise
Technische Merkmale
2 mm bundig

Betriebsspannung 24 V
M8 x 1 Befestigung

Schutzart: IP67

Lieferumfang
IPS 4.0 MO8-PNP
2 Sechskantmuttern M8

Erweiterter Temperaturbereich -40 ...

+85 °C

Digitaler Signalausgang PNP SchlieBer (NO)

0E012802 30 300+10 38 mm Pinbelegung Stecker
Pin Bezeichnung M8 x 1
= | 1 = 1 24V DC (braun) 4
= LED m‘: 431 Sc’\flwlljie(f?éar Lz?\lo) (schwarz) 1
al| \swi1s x
=
0E012803 Pinbelegung Stecker
30 300+10 47,9 mm Pin Bezeichnung M12 x 1
- S 1 24V DC (braun) 1
- S
oo]: —— — B 2 NC
g LED:@_ 3 GND (blau) ;
4 SW 13 = 4 SchlieBer (NO) (schwarz)
o~
= Anschluss
0E012804 1
30 2000 LN U
Adernbelegung
= Bezeichnung
oo]: —_—— 24V DC (braun) (1) 4
= LED GND (blau) (3) <H> -
4] \sw13 SchlieBer (NO) (schwarz) (4) ER L.

Technische Daten

_ IPS 4.0 MO8-PNP IPS 4.0 MO8-PNP

Schaltfunktlon SchlieBer (NO)
Ausgangstyp PNP
Schaltabstand 2 mm
Einbau bundig
Gesicherter Schaltabstand 0..1.62 mm
Betriebsspannung Ug 5..30V
Schaltfrequenz 0 ... 6000 Hz
Verpolschutz verpolgeschitzt
Betriebsstrom 0... 100 mA
Leerlaufstrom <10 mA
Schaltzustandsanzeige LED gelb
MTTF4 960 a
Gebrauchsdauer (Tw) 20a
Diagnosedeckungsgrad (DC) 0 %
Umgebungstemperatur -40 ... +85°C
Anschlussart Stecker M8 x 1, PUR, 300 mm Stecker M12 x 1, PUR, 300 mm
Aderquerschnitt 0.14 mm?
Gehausewerkstoff Messing, vernickelt
Schutzart P67
Gewicht 0,04 0,04
Gewinde M8
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Kabel PUR, 2000 mm

0,05



Induktiver Positionssensor IPS 4.0 M08-0-10V

e-sensing

Anwendung/Kundennutzen

e Induktiver Positionssensor

e Flexibel einsetzbar durch vielfaltige Montagemaglichkeiten
¢ Hochgenaue Abstandsmessung

e Kompakte und stabile Bauweise

Technische Merkmale

e 2 mm bindig

e Erweiterter Temperaturbereich -10 ... +70 °C
e Betriebsspannung 12 ... 36 V DC

e M8 x 1 Befestigung

e Schutzart: IP67

Lieferumfang
IPS 4.0 M08-0-10V
2 Sechskantmuttern M8

Adernbelegung
Adern Bezeichnung
1 24V DC (braun)
3 GND (blau)
4 0-10V Ausgabe (schwarz)
SW 13
'mm
= Anschluss
—] =
= braun (1)
/ 4 |—0 24V DC
A schwarz(4)
2000 40 AnalogU f————o Ausgabe
0...10V
[Plau (3
GND
Technische Daten
Typ IPS 4.0 M08-0-10V
d. N 0E012810
Einbau bundig
Messabstand 0..2mm
Wiederholgenauigkeit <0.02 mm
Linearitatsfehler +60um (S=0,5...1,5mm), £ 140 pm (S=0 ... 2 mm)
Temperaturschwankung + 3 % (Voller Umfang: 0 ... +60 °C), + 5 % (Voller Umfang: -10 ... +70 °C)
Ansprechzeit <0.5ms
Betriebsspannung 12 ...36 V DC
Versorgungsstrom bei Nulllast max. 10 mA
Ausgangskreis Ausgangsspannung
Ausgangssignal 0..10VDC
Verpolungsschutz Yes
Gehausewerkstoff Rostfreier Stahl
Abmessungen 8 mm
Lange des Gehaduses 40 mm
Anschlussart Kabel, 2000 mm
Anzugsdrehmoment max. 10 Nm
Umgebungstemperatur -10...+70 °C
Schutzart P67
Gewicht 0,049
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Induktiver Positionssensor

IPS 4.0 8.8x24.6-

0-10V e-sensing

Anwendung/Kundennutzen
¢ Induktiver Positionssensor

e Sehr kleine Bauart

¢ Hochgenaue Abstandsmessung

Technische Merkmale

e 3 mm bindig

e Erweiterter Temperaturbereich -20 ... +70 °C
; ® Betriebsspannung 12 ... 30 V DC
e Schutzsart: IP67

Lieferumfang
IPS 4.0 8.8x24.6-0-10V

Adernbelegung
Adern Bezeichnung

7.8 1 24V DC (braun)
2 Teach In (weiB)
- 6 3 GND (blau)

: m 4 0-10V Ausgabe (schwarz)
N N Anschluss

\ <
@ _ g _braun () 54y e

™ Q :

R S P ’ >

T I" Wel -
@ E— - %Teach In

! Analog U schwarz(4)
\_m_/—, 0 ———oAusgabe

|

0...10V

blau  (3) GND

Technische Daten

e

IPS 4.0 8.8x24.6-0-10V

Einbau nahezu blndig

Messabstand 0..3mm
Wiederholgenauigkeit <0.01 mm

Linearitatsfehler +10um(S=0...2mm), £90 ym (S=0 ... 3 mm)
Temperaturschwankung +3 % (Voller Umfang: 0 ... +60 °C), = 5 % (Voller Umfang: -10 ... +70 °C)
Ansprechzeit <2ms

Betriebsspannung 12 ...30V DC

Versorgungsstrom bei Nulllast max. 10 mA

Ausgangskreis Ausgangsspannung
Ausgangssignal 0..10VDC

Verpolungsschutz Yes

Gehausematerial
Anschlussart

Rostfreier Stahl
Kabel PUR, 2000 mm

Anzugsdrehmoment max. 0,8 Nm
Umgebungstemperatur -20 ... +70°C
Schutzart IP67
Gewicht 0,027
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Digitale Spanntechnik

Langhubspanner fiir Automationsanwendungen

SLX digit (Digitalisierter hydraulischer SLX e-motion (Mechatronischer
Langhubspanner) Langhubspanner)
Mehr Informationen Mehr Informationen
OFL-HC OFL-HC
-||;||' " = .: "
I L} . L .
H |
finden Sie hier! finden Sie hier!
Nullpunktspannsysteme fiir Schnellwechsel in der Automation
APS (Pneumatisch betatigt) ZeroAct e-motion (Mechatronischer Antrieb)
Mehr Informationen Mehr Informationen

finden Sie hier! finden Sie hier!

[ Weitere Produkte zur Automation
finden Sie in unserem Katalog Digit auf der
I www.smw-autoblok.com Website.
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Anwendungsbeispiele

360° Drehung: Induktives Koppelsystem mit Durchgang zur berthrungslosen Energie-und
SignaltUbertragung zum Betrieb des Langhubgreifers MX-L 520

F180 ETH
Induktives Koppelsystem
.................
[ ]

Abdichtung

Selbsthemmender
Antrieb

000 00000O0COGCOGOSGOIS
zusatzlich Greifkrafter-

halt durch Motorbremse
und Federpaket

Sehr hohe Greifkraft

bis 40.000 N

360° Drehung

C84
ViEA

Spannfutter KNCS-matic

fur automatisiereten

360° Drehung Backenschnellwechsel
mittels Roboter

2 x MX-S 050
Greifereinheit o
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Anwendungsbeispiele

Greifer-Kit MX-S 050 mit UR

UR-COBOT
(kundenseitig)

Sofort einsatzbereit:
0000000000000000000000000
Vollstandige Greifereinheit

inkl. mechatronischem Greifer,

Greiferfinger, Befestigungs-

zubehor, Verbindungskabel

und URCap.

Greifer-Kits fiir andere Hersteller auf Anfrage verfiigbar.
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Deutschland
SMW-electronics GmbH
WiesentalstraBe 19 e D-88074 Meckenbeuren

SMW-AUTOBLOK Spannsysteme GmbH
WiesentalstraBe 28 ¢ D-88074 Meckenbeuren
Tel.: +49 (0) 7542 - 405 - 0

Fax: +49 (0) 7542 - 405 - 171

E-mail » info@smw-electronics.de

U.S.A.

SMW-AUTOBLOK Corporation

285 Egidi Drive - Wheeling, IL 60090
Tel. +1 847 - 215 - 0591

Fax +1 847 - 215 - 0594

E-mail » autoblok@smwautoblok.com

Japan

SMW-AUTOBLOK Japan Inc.

1-56 Hira, Nishi-Ku

Nagoya

Tel. +81 (0) 52 - 504 - 0203

Fax +81 (0) 52 - 504 - 0205

E-mail » infosaj@smwautoblok.co.jp

China

SMW-AUTOBLOK (Shanghai) Work Holding Co.,Ltd.

2dn Floor, Building 1, No.141, Xuanchung Road
Xuangiao Town, Pudong District

201399, Shanghai P.R. China

Tel. +86 21 - 5810 - 6396

Fax +86 21 - 5810 - 6395

E-mail » china@smwautoblok.cn

Mexiko

SMW-AUTOBLOK Mexico, S.A. de C.V.
Acceso lll No. 16 Int. 9,

Condominio Quadrum

Industrial Benito Juarez

Queretaro, Qro. C.P. 76120

Tel. +52 (442) 209 - 5118

Fax +52 (442) 209 - 5121

E-mail » smwmex@smwautoblok.mx

Indien

SMW-AUTOBLOK Workholding Pvt. Ltd.,
Plot No. 4, Weikfield Industrial Estate,
Gat No. 1251, Sanaswadi, Tal - Shirur,
Dist — Pune. 412 208

Tel. 491 2137 - 616 974

E-mail » info@smwautoblok.in

Turkei

SMW AUTOBLOK Makina San. Ve Tic. Ltd. Sti.
Yenisehir Mah, Osmanli Blv, Volume Kurtkoy Ofis
No:9, Kat:2, D:30, 34912, Pendik, Istanbul

Tel. 490 216 629 20 19

E-mail » info@smwautoblok.com.tr

Schweden / Norwegen
SMW-AUTOBLOK Scandinavia AB
Kasernvagen 2

SE - 281 56 Hassleholm

Tel. +46 (0) 761 420 111

E-mail » info@smw-autoblok.se

Gomw
electronics

www.smw-electronics.de

AP 4
1N

@
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Italien

AUTOBLOK s.p.a.

Via Duca D'Aosta n.24

Fraz. Novaretto

[-10040 Caprie - Torino

Tel. +39 011 - 9638411

Tel. +39 011 - 9632020

Fax +39 011 - 9632288

E-mail » info@smwautoblok.it

Frankreich

SMW-AUTOBLOK

17, Avenue des Freres Montgolfier - Z.I. Mi-Plaine
F-69680 Chassieu

Tel. 433 (0) 4.72.79.18.18

Fax +33 (0) 4.72.79.18.19

E-mail > autoblok@smwautoblok.fr

GroBbritannien

SMW-AUTOBLOK Telbrook Ltd.

7 Wilford Industrial Estate

Ruddington Lane, Wilford

GB-Nottingham, NG11 7EP

Tel. +44 (0) 115 -982 1133

E-mail » info@smw-autoblok-telbrook.co.uk

Spanien

SMW-AUTOBLOK IBERICA, S.L.

Ursalto 4 — Pab. 9-10 Pol. 27

20014 Donostia - San Sebastian (Gipuzkoa)
Tel.: 434 943 - 225 079

Fax: +34 943 - 225 074

E-mail » info@smwautoblok.es

Kanada

SMW AUTOBLOK CANADA CORP
1460 The Queensway - Suite 219
Etobicoke,ON M8Z 157

Tel. +1 416 - 316 - 3839

E-mail » info@smwautoblok.ca

Taiwan

AUTOBLOK Company Ltd.

No.6, Shuyi Rd., South Dist.,
Taichung, Taiwan

Tel. +886 4-226 10826

Fax +886 4-226 12109

E-mail » taiwan@smwautoblok.tw

Tschechien / Slowakei
SMW-AUTOBLOK s.r.o.
Merhautova 20

CZ-613 00 Brno

Tel. 4420 513 034 157

E-mail » info@smw-autoblok.cz

Polen

SMW-AUTOBLOK Poland Sp. z.0.0
OGRODNICZA 12

95 - 100 ZGIERZ

Tel. +48 736 059 699

E-mail » info@smwautoblok.pl

Korea

SMW-AUTOBLOK KOREA CO., LTD.

1502-ho, Charyong-ro 48beon-gil,
Uichang-gu, Changwon-si
Gyeongsangnam-do, 51391, Republic of Korea
Tel. +82 55 264 9505

E-mail » info-korea@smw-autoblok.net
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