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Hand in hand for tomorrow O

Mit innovativen Technologien die Zukunft gestalten — das ist der Anspruch
von SCHUNK. Hierfiir forciert der erfahrene Automatisierungs- und
Produktionsspezialist die Weiterentwicklung und Digitalisierung seines
Produkt- und Leistungsportfolios, um Industrieprozesse effizienter,
transparenter und nachhaltiger zu gestalten. Das inhabergefiihrte Familien-
unternehmen mit Hauptsitz in Lauffen/Neckar ist weltweit fiihrend

in der Spanntechnik, Greiftechnik und Automatisierungstechnik. Rund 3.500
Mitarbeitende in 9 Werken und 34 eigenen Ldandergesellschaften sowie
Vertriebspartner in iiber 50 Landern sichern eine intensive Marktprdsenz.



Profitieren Sie vom SCHUNK-
Baukasten mit iiber 4.000
Standardkomponenten

Fiir jeden Roboter, fiir jede Branche, fiir jede Handhabung

In allen Branchen setzt SCHUNK mit seinem Komponenten-
und Greiferportfolio weltweit MaBstabe in der Automation.
Unser Roboterzubehdr umfasst ein einzigartig umfangreiches
Standardprogramm an Modulen fiir die mechanische, senso-
rische und energetische Verbindung von Handhabungsgerdten
und Robotern. Das umfassende Programm an robusten und

" f—.

langlebigen Kleinteile- und Universalgreifern zeichnet
sich durch hohe Produktqualitdt, Prazision und vielfache
Abfragemaoglichkeiten aus. Zudem erschlieBt SCHUNK mit
Achssystem-Handlinglosungen neue Perspektiven fiir
kosten- und nutzenoptimierte Automatisierungslosungen
aus einer Hand.

Branchen und
Applikationen

Greiftechnik

Automatisierungs-
technik
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Branchen und Applikationen

Branchen und Applikationen

Mit uns einfach Projekte umsetzen

Ganz gleich vor welcher Herausforderung Sie in Ihrem Fertigungsprozess stehen — mit SCHUNK
haben Sie den richtigen Partner an Ihrer Seite. Wir erstellen individuelle Konzepte fiir Ihre
Greifapplikationen, Handhabungsaufgaben und Spannaufgaben und kiimmern uns um
deren Validierung in unseren Colabs. Dank unseres ganzheitlichen Ansatzes profitieren Sie

von reduzierten Schnittstellen. Zudem libernehmen wir die Auslegung und Projektierung

lhrer Applikation und entlasten damit Ihren Projektalltag spiirbar. Ein weiteres Plus ist unsere
Inhouse-Produktion, die sich durch eine hohe Fertigungstiefe, eine sichere Prozessiiber-
wachung und eine liickenlose Montagedokumentation auszeichnet.

Kundenspezifische Losungen

Schnelles Feedback

Wir erarbeiten mit lhnen ein
individuelles Konzept fiir Ihre
Anwendung

Wir garantieren eine ziigige
Beantwortung Ihrer Anfragen

Full service

Rundum-Service

Sie erhalten alles fiir Ihr
Projekt zuverldssig aus
einer Hand
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Branchen

In einer Welt voller branchenspezifischer Herausforderungen
bietet SCHUNK erprobte Losungen, die genau auf lhre Be-
diirfnisse zugeschnitten sind. Unsere Expertise erstreckt sich
liber diverse Schliisselindustrien — von der E-Mobilitdt und
Automobilindustrie iiber die Elektronikbranche bis hin zur
Luft- und Raumfahrt sowie dem Life-Science-Sektor.

Applikationen

Mit unserem umfangreichen Applikations-Know-how stellen
wir lhnen die professionelle Unterstiitzung bereit, die fiir den
Erfolg Ihres Projekts entscheidend ist. Als Ihr Partner bieten
wir lhnen fundierte Expertise in Schliisselbereichen wie
Maschinenbeladung, Handhabung, Montage, Qualitatspriifung,
sowie beim Einsatz von Robotern und Cobots.

Branchen

Applikationen

Branchen und Applikationen



E-Mobility
Branchen

E-Mobility
—

Beim Umstieg der Produktion auf E-Mobilitdt steht Ihnen SCHUNK als zuverldssiger Partner zur
Seite. Wir sind Automatisierungsspezialist und Kompetenzfiihrer fiir Spanntechnik, Greiftechnik
und Automatisierungstechnik und liefern lhnen vom Achssystem bis zum Roboterzubehor alles
aus einer Hand. Durch die clevere Kombination unserer Standardprodukte finden wir immer

lhre individuell passende Losung. Dabei profitieren Sie von unserem langjdhrigen Engineering-
Know-how in der Branche: Alle namhaften Automobilhersteller und deren Zulieferer listen bereits
SCHUNK-Produkte. Das beschleunigt die Integration in neue Prozessketten enorm und Sie bleiben
beim Wechsel in die E-Mobilitdt von Anfang an auf der Uberholspur.

Batteriesysteme

Zur Herstellung der Batteriesysteme kommt die gesamte
Bandbreite der Automatisierung zum Einsatz. Das gilt
fiir die High-Speed-Handhabung einzelner Zellen bis
hin zur Handhabung von hochsten Massen der Batterie-
module und -packs.

Rundzellengreifer

Greifmodul fiir
Batteriepacks

Greifeinheit fiir
prismatische
Zellen




E-Mobility
Branchen

Diesen Mehrwert Brennstoffzellen
bietet SCHUNK

Brennstoffzellen verfiigen iiber eine hohe Energiedichte
und haben eine kurze Betankungszeit. Darum werden

© Konzepte & Validierungen von: sie immer ofter in mobilen und stationdren Anwendungs-
bereichen eingesetzt. Fiir das Handling von Brennstoff-
- Greifapplikationen zellen und ihren Komponenten bietet SCHUNK umfang-
* Handhabungsaufgaben reiche Losungen.

+ Spannaufgaben

© Alles aus einer Hand

« Reduzierung von Schnittstellen A Stacking-Einheit

- Auslegung & Projektierung (mechanisch, o -l @_@_.
pneumatisch & elektrisch, thermisch) -ﬂ@i&
© Fertigung im Haus

» Hohe Fertigungstiefe

- Montage nach Vorgaben Llnearhandl|n§-
- Dokumentation Portal fiir
Brennstoff-

zellenstacks

E-Antrieb

Elektromotoren stellen hochste Anforderungen an die
Automatisierung. Unabhéangig davon, ob es um das
gezielte Setzen der Hairpins, das Handling der Blech-
pakete oder die Montage der Komponenten zur fertigen
E-Achse geht: SCHUNK unterstiitzt Sie.

Doppelgreifer
mit Wendestation
fiir E-Antriebe

Greifeinheit
fiir die Stator-
fertigung

Branchen und Applikationen

Branchen



Automotive
Branchen

Automotive
f

Die Automotive-Branche ist seit Jahren eine Schliissel-
industrie, wenn es darum geht, neue, wirtschaftliche

und vollautomatisierte Produktionsanlagen zur Herstellung
von Zulieferteilen fiir die Automobilindustrie zu realisieren.
Die moderne Serienfertigung in der Automobil- und
Zulieferindustrie stellt hochste Anspriiche hinsichtlich

der flexiblen Anpassung an Produktionsprozesse.

Karosseriebau

Unser groRBes Produktportfolio ermdglicht es uns,
samtliche Prozesse im Bereich Karosseriebau, wie
das SchweiRen von Ndhten, Einzelteilehandling,

Schrauben, Entgraten und Schleifen zu unterstiit-
zen.

Antriebsstrang

Unsere Unterstiitzung erstreckt sich tiber samt-
liche Schritte der Fertigungskette — vom Rohteil bis
zum Fertigteil. SCHUNK bietet Komponenten und
innovative Systemtechnik fiir die Schliisselprozesse
Spannen, Greifen, Wechseln, Bewegen, Bearbeiten
und Montieren.

Fahrwerk

Wir unterstiitzen Sie bei allen diesen unterschied-
lichen Fertigungsprozessen. Dabei setzen wir auf
einen reichen Erfahrungsschatz, professionelle Be-
ratung und fundiertes Applikations-Know-How.

10

Schnelle Verfiigbarkeit, Genauigkeit, Qualitdat und Prozess-
sicherheit sind die entscheidenden Kriterien fiir den Erfolg.
Die jahrzehntelange Erfahrung von SCHUNK bei der Ausstat-
tung von Produktionsanlagen in der Automotive-Branche
bietet unseren Kunden hochste Prozesssicherheit und
maximale Leistungsfahigkeit.




Electronics
Branchen

Electronics
:

Die Elektronikbranche ist geprdgt von kontinuierlichen technologischen Fortschritten.

Die prdzise Handhabung und Verarbeitung sensibler Elektronikkomponenten erfordert hochste
Qualitatsstandards und Prazision. Mit unserer langjahrigen Expertise in Greiftechnik, Auto-
matisierungstechnik, Spanntechnik und Nutzentrenntechnik sind wir Ihr zuverldssiger Partner
fiir die Fertigung, Handhabung und Endmontage von Elektroniken und elektronischen Produk-
ten in den unterschiedlichsten Branchen.

Wafer-Handling

SCHUNK bietet im Bereich Wafer-Handling
spezialisierte Systemtechnikkompetenz, um
den besonderen Anforderungen an ESD-Schutz,
Reinheitsanforderungen und der Verhinderung
von Kontaminationen gerecht zu werden.

Elektronikfertigung

Unsere Expertise erstreckt sich auf verschiede-
ne Bereiche der Elektronikfertigung, darunter
Inline-Nutzentrenner, Stand-alone-Maschinen,
Bestiickungszellen und Testzellen. Wir bieten
maRgeschneiderte Losungen, die auf die spezi-
fischen Anforderungen und Materialien abge-
stimmt sind.

Endmontage
Elektronik

Unsere Greif- und Automatisierungstechnik er-
moglichen ein prazises und zuverldssiges Grei-
fen, Schwenken, Ausgleichen und Bewegen der
Elektroniken wahrend des Montageprozesses.

Branchen

Branchen und Applikationen



Aerospace
Branchen

Aerospace
:

Die Luft- und Raumfahrtindustrie zahlt zu den komplexes-  Trotz des iiberdurchschnittlich hohen Innovationsgrades

ten Branchen, da sie Aspekte der Informationstechnik, spielt auch der Zeitfaktor eine entscheidende Rolle. SCHUNK
Robotik, Mess-, Steuer- und Regeltechnik sowie weiterer ist Ihr zuverldssiger Partner in der Luft- und Raumfahrt.
Bereiche integriert. Materialien, Komponenten und Wir begleiten sowohl Flugzeugbau-Projekte als auch For-
Systeme miissen extremen Belastungen standhalten. Ein schungs- und Entwicklungsaktivitaten fiir die Raumfahrt.

Qualitdtssicherungssystem gewadhrleistet, dass samtliche
MaBnahmen ergriffen werden, um Fehler zu vermeiden.

Strukturbauteile

Strukturbauteile stellen hohe Anforderungen an die
Aufspannung, was kostspielige und zeitaufwendige
Anpassungen erfordert. Mit kontrollierter Flexibilitdt
reduziert VERO-S Aviation drastisch die Notwendig-
keit von Aufspannungen, indem es eine effektive
Entspannung der Bauteile ermdglicht.

Fahrwerk

Bei der Aufspannung von Flugzeugfelgen legen wir
hochsten Wert auf ein minimales Deformations-
risiko. Hierbei verwenden wir ein 6-Backen-Futter,
das ein deformationsfreies Spannen ermoglicht. So
stellen wir eine prazise Bearbeitung und die Einhal-
tung hochster Qualitatsstandards sicher.

Triebwerk

Fiir die Aufspannung empfindlicher Bauteile wie
Gehduseteile und Turbinenteile setzen wir auf de-
formationsarmes Aufspannen. So gewdhrleisten wir
die Integritdat wahrend des Bearbeitungsprozesses
und erfiillen hochste Prazisionsanforderungen auch
bei rotationssymmetrischen Bauteilen.

12



Life Science
Branchen

Life Science
:

Im Bereich Life Science arbeiten Biotechnologie,
Medizintechnik und Pharmazie zusammen. Aus dieser
interdisziplindren Kooperation gehen neue medizin- i g T,
technische Produkte, Behandlungsmethoden und o N il ) z
Medikamente hervor. Die produzierende Industrie nimmt -
hierbei eine Schliisselposition ein, weil sie mit modernen i
Fertigungsverfahren hochwertige Produkte fiir die ‘ _ : b
Branchensegmente MedTech, Lab Automation und Pharma | n

herstellt. Abgestimmte Produkt-Portfolios von SCHUNK T 3

erfiillen die hohen Anforderungen an Fertigungsqualitat
und Zuverldssigkeit.

MedTech

SCHUNK bedient die Hersteller von Medizin-
technikanlagen bzw. der produzierenden
Industrie von Medizinprodukten und legt dabei
den Fokus auf Robustheit und absolute Pro-
zesszuverldssigkeit.

LabAutomation

SCHUNK stellt fiir den Bereich Laborautomation
eine Vielzahl an bestens geeigneten Produkten
fiir labortechnische Gerdte und Handlingsyste-
me zur Verfligung.

Pharma

Mit reinraumtauglichen und kundenspezi-
fischen Losungen in hygienefreundlicher
Ausfiihrung ermoglicht SCHUNK das Handling
sensibler und anspruchsvoller pharmazeuti-
scher Produkte.

Branchen und Applikationen

Branchen



Maschinenbeladung
Applikationen

Be- und Entladen von Werkzeugmaschinen

:

Steigende Varianz, immer kleiner werdende LosgroRen,
eine schwankende Nachfrage sowie der steigende globale
Wettbewerbsdruck sind neben Themen wie Fachkrafte-
mangel durch den demografischen Wandel, aber auch die
stetige Prozessoptimierung mit Hilfe aktueller Technologien
nur einige Griinde warum Unternehmen mehr und mehr
liber die automatisierte Be- und Entladung von Werkzeug-
maschinen nachdenken miissen.

SCHUNK ist der passende Partner zur Steigerung der
Produktivitat Ihrer Werkzeugmaschine. Mit unserem breiten
Produktportfolio bei gleichzeitigem Prozessverstandnis
ermoglichen wir verschiedene Arten, lhre Werkzeug-
maschine zu automatisieren.

Fiir jede Anwendung die richtige Automationsart

Maschinen Beladung

Werkstiick

Drehmaschine &
Dreh-/Fraszentrum

Werkzeugmaschinen

Fertigungsprozess

Frdsmaschine &
Bearbeitungszentrum

Kombination

Werkstiickhandling

Werkstiick- und

Spannmittelhandling

Spannmittelhandling

Via Maschinenspindel Via Roboter/Cobot Via Linearachsportal

Via Roboter Via Roboter Via Linearachsportal

' und .

Flexibles
Fertigungssystem

Abhdngig von der Art oder Bauform der Werkzeugmaschine sowie dem Fertigungsprozess
und den zu bearbeitenden Werkstiicken, ldsst sich bereits die richtige Handlings-Art
auswadhlen. Wahlt man nun noch das Handhabungsgerat aus, ergibt sich daraus die fiir

Ihren Anwendungsfall passende Automationsart.

[



Maschinenbeladung
Applikationen

Lean Automation

Die Lean Automation beschreibt eine flexible und preiswerte Methode der
automatisierten Werkzeugmaschinenbeladung durch intelligente Nutzung
der bereits vorhandenen Funktionen der Werkzeugmaschine. Die Roh- und
Fertigteilablage befindet sich innerhalb des Verfahrbreichs der Maschine.
Mit Hilfe eines Greifers mit Spindelschnittstelle kann das Werkstiickhandling
so innerhalb des Maschinenarbeitsraumes stattfinden. Eine Spannstation
erleichtert hierbei die manuellen Umriistvorgange von Roh- und Fertig-
teilablage als auch von Spannmitteln.

Werkstiick-Automation

Bei der Werkstiick-Automation werden die Rohteile von einem sich auBer-
halb des Maschinenarbeitsraumes befindlichen Speicher entnommen und
mit Hilfe eines Handhabungsgerdtes in das in der Werkzeugmaschine
befindliche Spannmittel beladen. Nach der Bearbeitung kann das Fertig-
oder Halbfertigteil aus dem Spannmittel in der Maschine entnommen und
im Speicher abgelegt werden.

Paletten-Automation

Bei der Paletten-Automation werden Werkstiicke auRerhalb der Maschine in
das Spannmittel geriistet. Dieses befindet sich auf einer Palette, welche
dann komplett (inkl. Spannmittel und gespanntem Werkstiick) in die
Spannstation in der Werkzeugmaschine geladen wird. Nach der Bearbeitung
wird die gesamte Palette mit dem Werkstiick aus der Maschine genommen.
Das Be- und Entladen der Werkstiicke in das Spannmittel erfolgt auBerhalb
der Maschine und kann sowohl manuell als auch automatisch erfolgen.

Werkstiick- und Paletten-Automation

R-(2 ist ein Beispiel fiir eine Automationsldsung, die sowohl Merkmale der
Werkstiick- als auch der Paletten-Automation vereint. Das im Magazin lie-
gende Werkstiick wird mit dem Spanner gegriffen und gleichzeitig gespannt.
Denn der Spanner mit dem gespannten Werkstiick wird in der Maschine wie
eine Palette in das Nullpunkt-Spannsystem geladen. Nach der Bearbeitung
wird der Spanner mit gespanntem Werkstiick aus der Maschine enthommen.
Das Werkstiick kann nun umgespannt und erneut zur Bearbeitung der zwei-
ten Seite beladen werden. Nach der Fertigung wird der Spanner mit Werk-
stiick erneut entnommen und das fertige Werkstiick abgelegt.

Flexibles Fertigungssystem

Flexible Fertigungssysteme sind Mehrmaschinensysteme zur Bearbeitung von
Werkstiicken. Uber ein angeschlossenes Transport- und Lagersystem sind die
einzelnen Werkzeugmaschinen miteinander verbunden, um so den automa-
tisierten Materialfluss zu ermdglichen. Zusatzlich zu den Werkzeugmaschinen
gibt es entsprechende Ubergabestationen. Dort findet das Bereitstellen der
Rohteile, das Be- und Entladen der Spannmittel, sowie die Ablage der Fertig-
teile statt.

Applikationen

Branchen und Applikationen



Handhabung
Applikationen

Handhabung
—

In der automatisierten Fertigung spielen Greifsysteme die
entscheidende Rolle bei der effizienten Handhabung von
Teilen. Dies umfasst nicht nur den Transport, sondern auch
die prdzise Platzierung der richtigen Teile zur richtigen Zeit
am richtigen Ort. Die Handhabung von Teilen fungiert hau-
fig als essenzieller Teilprozess fiir libergeordnete Aufgaben
wie Montageprozesse oder den reibungslosen Ubergang
zwischen verschiedenen Bearbeitungsschritten.

Sortieren und Vereinzeln

Fuir das Sortieren und Vereinzeln bietet SCHUNK unter-
schiedlichste Handhabungskomponenten an. Einen zu-
satzlichen Benefit bietet das neue 2D Grasping-Kit das mit
Hilfe einer Kamera und dank eigens entwickelter KI-Soft-
ware, Bauteile erkennen und ideale Griffpunkte ermitteln
kann.

Pick & Place

Beim Pick & Place werden Werkstiicke prazise gegriffen
und gezielt platziert. So wird die Produktionsgeschwin-
digkeit erhoht und eine fehlerfreie Handhabung von
Teilen unterschiedlicher GroBe und Form wird gewdhr-
leistet. SCHUNK bietet hierfiir ein umfassendes Produkt-
portfolio.

16

SCHUNK unterstiitzt Sie mit zuverlassigen Standardkompo-
nenten beim Greifen, Bewegen, Drehen und Ausgleichen
und ermoglicht Ihnen so eine reibungslose Teilehand-
habung. Dariiber hinaus bietet SCHUNK die Mdglichkeit zur
Umsetzung von individuellen Sonderlésungen, um lhren
individuellen Handhabungsprozess zu realisieren.




Montage
Applikationen

Montage
:

In der modernen Montageindustrie sind kurze Taktzeiten, die Bewaltigung hoher Stiick-
zahlen sowie die Handhabung einer Vielzahl von Werkstiicken — von elektronischen Bauteilen
bis hin zu groBen und schweren Rotoren - von zentraler Bedeutung. Dabei stehen stets die
Gewadhrleistung von Prozesssicherheit, Zuverlassigkeit und Anlagenverfiigbarkeit im Fokus.

Das umfangreiche Standardportfolio an Greifern, Linearachsen und Schwenkeinheiten ermog-
licht eine flexible Anpassung an unterschiedlichste Anforderungen. Dariiber hinaus bietet
SCHUNK die Moglichkeit zur Umsetzung von individuellen Sonderlésungen, um lhren Montage-
prozess zu realisieren.

Montage
Elektromotor

Beim Zusammenfiigen einzelner Komponenten
stehen Prazision und Effizienz an erster Stelle.
Hohe Stiickzahlen miissen bei kurzen Taktzei-
ten montiert werden.

High-Speed-
Montage

SCHUNK bietet sowohl pneumatische als auch
pneumatikfreie Technologien fiir die an-
spruchsvolle Highspeed-Montage an, um
flexible und maRgeschneiderte Losungen zu
ermoglichen.

O-Ring-Montage

Unsere Komponenten ermdoglichen die prazi-
se Montage von 0-Ringen sowohl auf Wellen
(AuRenmontage) als auch in Bohrungen (In-
nenmontage), so kdnnen die Qualitdt und die
Effizienz gleichermaRen optimiert werden.

Applikationen

Branchen und Applikationen



Qualitatskontrolle
Applikationen

Qualitatskontrolle
f

In Branchen, in welchen eine 100%ige Produktpriifung aus Qualitatsgriinden notig ist und

die Prozessdaten fiir jedes einzelne Produkt dokumentiert werden miissen, spielt die automa-
tisierte Qualitdtssicherung eine entscheidende Rolle. Sie dient der Sicherstellung der Produkt-
qualitdat wahrend der Produktion. Abhdngig von den Werkstiicken und Prozessen konnen
verschiedene Priif- und Messverfahren automatisiert werden. Handhabungskomponenten
und Kraft-Momenten-Sensoren ermdglichen die automatisierte Qualitatspriifung und unter-
stlitzen bei der Dokumentation der Mess- und Priifwerte.

Haptikmessungen

Hochkomplexe 6-Achsen-Kraft-Momenten-Sensoren Eine breite Palette an verschiedenen FT-Sensorbaugrofen,
unterstiitzen bei der Sicherstellung von 100 % gleich- Schnittstellen und vielen weiteren Optionen ermdglicht die
bleibender Produktqualitdt durch Messdatenaufzeichnung Umsetzung unterschiedlichster Anforderungen

in Echtzeit. Die erfassten Daten werden nahtlos iiber die

gewiinschte Schnittstelle an die Steuerung iibertragen und

flir spdtere Analysen gespeichert sowie dokumentiert.
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Bearbeiten mit dem Roboter
Applikationen

Bearbeiten mit dem Roboter
:

Eine Vielzahl von Bearbeitungsschritten lassen sich automatisieren, die bislang manuell
ausgefiihrt wurden. Das Ergebnis: hohere Produktivitdt, konstant perfekte Bearbeitungs-
ergebnisse, geringere Stiickkosten. Die manuelle Bearbeitung von Werkstiicken mit Handwerk-
zeugen ist zudem hdufig mit ergonomischen Belastungen fiir die Mitarbeiter verbunden.
Zusatzlich werden durch feine Partikelemissionen wie Schleifstaub oder Spane oftmals
Gesundheitsrisiken in Kauf genommen.

Entgraten

Zu den Klassikern unter den Nachbearbeitungs-
vorgdngen in der metallverarbeitenden Industrie
gehort das Brechen von scharfen Kanten sowie
das Entfernen von Graten. Allerdings haben
manuelle Entgratvorgdange nicht nur eine geringe
Wertschdpfung, sie sind zudem sehr monoton
und fiihren oft zu Verletzungen. SCHUNK bietet
ein breites Sortiment an Werkzeugen fiir das
Entgraten mit dem Roboter — auch elektrisch mit
biirstenlosem Elektromotor.

Schleifen

Werkstiicke zu schleifen, bevor die Oberflachen
poliert und veredelt werden, ist kdrperlich
belastend und zeitraubend. Die SCHUNK-Werk-
zeuge fiir die automatisierte Schleifbearbeitung
eignen sich bestens fiir den gleichmdRigen
Materialabtrag an kleinen und an groBflachi-
gen Werkstiicken.

Polieren

Das Polieren ist meist der letzte Bearbeitungs-
schritt. Hier wird das Werkstiick veredelt.
Entscheidend fiir das Ergebnis ist die Anpresskraft.
Diese sollte an die Anwendung anpassbar und
konstant sein. Mit den SCHUNK-Werkzeugen
lassen sich die Werkstiicke automatisiert
bearbeiten. Das Resultat: gleichmaRige Ober-
flachen fiir ein perfektes Endergebnis.

Applikationen

Branchen und Applikationen



Robots & Cobots
Applikationen

Robots & Cobots
:

Durch den Einsatz von Robotern und Cobots konnen Unternehmen ihre Produktivitdt und
Effizienz steigern, die Qualitdt ihrer Produkte verbessern und ihre Mitarbeiter entlasten.

Neue Anwendungsszenarien und Applikationen bringen jedoch auch neue Herausforderungen
mit sich. Um diesen gerecht zu werden, arbeiten wir eng mit fiihrenden Roboterherstellern
zusammen. Die Biindelung von Know-how ermaglicht es uns, eine breite Palette von End-of-
Arm-Losungen anzubieten, die auf die spezifischen Anforderungen lhrer Anwendungen und
verschiedene Roboterhersteller und deren Modelle zugeschnitten sind. So ermoglichen zum
Beispiel unsere Softwarebausteine das reibungslose Zusammenspiel von Komponenten und
Robotern.
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Robots & Cobots
Applikationen

Anwendungsbeispiele

- —

Beladung einer Werkzeugmaschine mit einem Knickarmroboter Handhabung von Elektronikbaugruppen mit einem Scara-Roboter

Pick & Place-Anwendung mit einem Delta-Roboter

©® Applikationen mit Industrierobotern und Cobots
finden Sie auf schunk.com/robots-cobots

® Greiftechnik fiir Industrieroboter und Cobots
finden Sie ab Seite 16

©® Spanntechnik fiir Werkzeuge und Werkstiicke
finden Sie auf schunk.com

e O Automatisierungstechnik
-+ O . X ] wie beispielsweise Schnellwechselsysteme
finden Sie ab Seite 44

Branchen und Applikationen

Applikationen



iiberblick
Greiftechnik

Greifervielfalt made by SCHUNK

Ilhre Anforderungen sind unser Antrieb

SCHUNK bietet ein umfangreiches Greifer-Portfolio. Standard-Greifer, einbaufertige Baugruppen
und kundenspezifische Greiftechnik-Losungen fiir lhre Handhabung und Montage, Automation
und Roboter-End-of-Arm-Anwendungen. Dabei treffen wir immer wieder auf komplizierteste
Greifanforderungen, die wir 16sen. Das Ergebnis sind robuste und langlebige Greiflésungen, die
seit tiber 30 Jahren in Anlagen und Maschinen weltweit Zuverldssigkeit garantieren.

Kleinteile-

greifer

Greifer fiir das Handling von
kleinen, leichten und
empfindlichen Werkstiicken

Universal-

greifer

Greifer flir eine grofRe Band-
breite an Anwendungen

GroBRhub-

greifer

Greifer mit groBRem Backen-
hub und hoher Greifkraft

22



Pneumatische Greifer

Pneumatische Greifer von SCHUNK stehen seit vielen
Jahren fiir hohe Qualitdt und Zuverldssigkeit. Dabei
steht immer Ihr Werkstiick im Fokus: von klein bis
groB, von rund bis eckig, fiir jede LosgroRe und jede
Einsatzumgebung.

Mechatronische Greifer

Fiir die Anforderungen moderner Prozessabldufe bie-
ten mechatronische Greifer viele Vorteile. In modernen
Prozessabldufen punkten unsere elektrischen

Greifer durch Vorteile wie Flexibilitat im Einsatz und
Prozessfeedback.

Adhdsionsgreifer

Die bionisch inspirierte Greifertechnologie ADHESO
basiert auf dem Prinzip der Adhdsion und nutzt die
intermolekular wirkenden Van-der-Waals-Krdfte fiir
das Handling verschiedenster Werkstiicke.

Magnetgreifer

Die Magnetgreifer von SCHUNK bewegen ferro-
magnetische Bauteile in jeder Lage und GroRe.

Zubehor

Passend zum Greiferprogramm bietet SCHUNK das
Zubehor fiir jede Art von Anwendung und Handling-
anforderung — auch bei extremen Bedingungen.

Magnetgreifer Adhdsionsgreifer Mechatronische Greifer Pneumatische Greifer

Zubehor

Greiftechni



Produktiibersicht
Pneumatische Greifer

Pneumatische Greifer
:

Tech

Je anspruchsvoller lhre Anwendung ist, umso prdziser muss
die Leistung des pneumatischen Greifers zu der jeweiligen
Aufgabe passen. Mit unserem Tech-Segment steht lhnen
eine ganze Reihe an solchen ,Spezialisten" zur Verfiigung,
z. B. Greifer fiir das Handling von 0-Ringen, Zahn-

radern oder Felgen.

Economy

[+
[+
[+

© 000

(+ )+

Premium

Im Premium-Segment finden Sie Greifer in hochster Quali-
tdt mit einer Vielzahl an Varianten und Optionen. Dabei
bieten wir Ihnen nicht nur robustere Greifer, sondern auch
mehr wartungsfreie Greifzyklen und eine lange Lebens-
dauer.

Parallelgreifer

Prozessspezialisten
Maximale Lebensdauer

Beste Leistungsdaten

KTG DPG-plus

Beste Leistungsdaten

Maximale Lebensdauer

Bis zu 36 Monate
Gewdhrleistung

GroBe Auswahl an Varianten

und passendem Zubehér "~

MPG-plus PGN-plus-P

Bewdhrte SCHUNK-Qualitdt
zu attraktiven Konditionen

Konzentrierte Leistung

Maximale Wirtschaftlichkeit

MPC

JGp-P



Economy

In unserem Economy-Segment steht neben der Leistung
die Wirtschaftlichkeit im Vordergrund: Sie erhalten echte
SCHUNK-Qualitdt zu attraktiven Konditionen. Optimiert fiir
alle Standardanwendungen in sauberer Umgebung. Die
Greifer konzentrieren sich auf die wesentlichen Eigen-
schaften und gewdhrleisten so einen effizienten Einsatz
in lThrem Betrieb.

Zentrischgreifer

PSH ORG DPZ-plus

PHL MPZ PZN-plus

Jaz

Produktiibersicht
Pneumatische Greifer

Die Power unserer pneumatischen Greifer
© Bewdhrt

© Langlebig

© Vielseitig

© Hochwertig

Winkel-/Radialgreifer

PZB-plus GAP DRG

PZH-plus SWG PRG

SGB

Pneumatische Greifer

Greiftechni



Highlights
Pneumatische Greifer

Universalgreifer PGL-plus-P

:

Der PGL-plus-P von SCHUNK ist ein universeller 2-Finger-Parallelgreifer mit groBem Backen-
hub, integrierter Sensorik und hoher Momentenaufnahme durch Vielzahn-Gleitfiihrung.

Er ist weltweit der erste pneumatische Greifer mit zertifizierter Greifkrafterhaltung.

Sichere, zertifizierte
Greifkrafterhaltung
GripGuard

hdlt das gegriffene
Werkstiick sicher und stellt
auch bei Druckabfall eine
dauerhafte Greifkraft von
mind. 80 % sicher. Zudem
wird gewdhrleistet, dass bei
Druckabfall keine gefdahr-
liche, unkontrollierte
Backenbewegung erfolgen
kann.

26

Integrierte Sensorik

fiir die genaue und
prozesssichere Abfrage
des kompletten
Greiferhubs iiber
10-Link.

GrofRer Backenhub

© Grundbacke
mit standardisiertem Anschraub-
bild zur Adaption der werkstiick-
spezifischen Greiferfinger. Die
Zentrierhiilsen sind verliersicher
angebracht und gehen beim
Fingerwechsel nicht verloren

® Vielzahn-Gleitfiihrung

hochste Lebensdauer durch
Schmierstofftaschen in der
robusten Vielzahnfiihrung sowie
Aufnahme hoher Krafte und
Momenten Uiber groRBe Fiihrungs-
abstiitzung

ermdglicht das flexible
Handhaben eines
grofen Teilespektrums.

Pneumatischer Antriebskolben
und Kinematik

maximale Krafterzeugung durch
zwei ovale Pneumatikkolben.

Die Ritzel-Zahnstangen-Kinematik
sorgt fiir die Synchronisierung

der Grundbacken und fiir zentri-
sches Spannen

Schmutzabdeckung

Der gesamte Greifer ist rundherum
metallisch gekapselt und an den
Grundbacken zusdtzlich mit einer
Lippendichtung abgedichtet,
sodass er universell eingesetzt
werden kann, auch in schmutziger
Umgebung



Highlights
Pneumatische Greifer

Pneumatische Positioniereinheit PPD
:

Die Pneumatische Positioniereinheit ist ein Zubehor fiir pneumatische Greifer.
Zusammen mit einem Positionssensor kdnnen neben den Endlagen (Greifer auf
und Greifer zu) beliebige Positionen der Greiferfinger angefahren werden.

Vier integrierte Hochgeschwindigkeits-2/2-Ventile sorgen zusammen mit der
integrierten Elektronik fiir einen geschlossenen Regelkreis. Die Kommunikation
erfolgt liber 10-Link.

Einstellbarkeit der

Greiferbackengeschwindigkeit
Freies Positionieren
eines pneumatischen
Greifers

fiir werkstiickschonendes Greifen
durch Reduktion des Greifimpulses

ermoglicht Taktzeit-
optimierung oder
Kollisionsvermeidung
durch Vorpositionieren
der Greiferfinger

Greifkrafteinstellbarkeit
durch Anpassung
des Ausgangsdrucks

zum Greifen unterschiedlich
empfindlicher Werkstiicke

© Pneumatische Positioniereinheit
PPD

® Pneumatischer Greifer
PGL-plus-P-10L

© Positionssensor

Pneumatische Greifer

Greiftechni



2-Finger-Parallelgreifer
Pneumatische Greifer

Beschreibung

2-Finger-Parallelgreifer

Kleinteilegreifer

Universalgreifer

Leistungsstarker, kompakter
Kleinteilegreifer mit
leichtgdngiger Walzfiihrung
der Grundbacken

Fiir kleine bis mittlere
Werkstiicke

Einsatzbereiche: Montage,
Versuch, Labor, Pharma,
Lebensmittel

Schmaler Greifer mit
groBem Hub von bis zu
60 mm pro Finger

Fiir leichte bis mittel-
schwere Werkstiicke

Einsatzbereiche: universell
einsetzbar

Garantiert wartungsfreier
Universalgreifer mit groRer
Greifkraft und hoher
Momentenaufnahme

Fiir leichte bis schwere
Werkstiicke

Einsatzbereiche:
universeller Einsatz

Universalgreifer mit groBem
Backenhub, integrierter
Sensorik und hoher
Momentenaufnahme

Flexibles Handhaben eines
groBen Teilespektrums

Einsatzgebiete: unter-
schiedliche Anwendungen
in sauberen als auch
schmutzigen Umgebungen

Vorteile

Technische Daten

Anzahl BaugréBen

Greifkraft [N]

Hub pro Backe [mm]

Eigenmasse [kg]

Empfohlenes Werkstiickgewicht [kg]
SchlieR-/0ffnungszeit [s]

Max. zuldssige Fingerlange [mm]
Wiederholgenauigkeit [mm]
Schutzart IP

Reinraumklasse 1SO 14644-1
Sensorik

Variantenvielfalt

Maximale Greifkrdfte durch
Ovalkolbenantrieb

Prazises Greifen dank der
spielarmen Kreuzrollen-
flihrung

Lebensmittelkonforme
Schmierung

9

7..370
1..10
0.01..0.63
0..1.25
0.01..0.08/0.011 .. 0.08
80

0.02

30/54

6

++

++

Hohe Momentenaufnahme
durch robuste T-Nuten-
fiihrung

Direkte Kraftiibertragung und
hoher Wirkungsgrad dank
pneumatischem 2-Kolben-
Antriebskonzept

Werkstiick wird zentrisch
gespannt durch Ritzel-
Zahnstangen-Prinzip

7

45 .. 540

10 .. 60

0.09 .. 4.2

0..2.7
0.03..0.29/0.03 .. 0.25
160

bis zu 0.02

40

Prazise Handhabung
durch robuste Vielzahn-
Gleitfiihrung

Einsatz langer Greiferfinger
maoglich

Prozesssicherheit und
verldngerte Wartungsinter-
valle dank Dauerschmierung

11

180 .. 27000

2..45

0.08 .. 39.8

0..97.5
0.02..0.8/0.02..0.8
400

bis zu 0.01

Lo/6L

7 (BaugréRen 40 - 100)
+++

++

Sichere, zertifizierte Greif-
krafterhaltung GripGuard

Genaue und prozesssichere
Abfrage des kompletten
Greiferhubs liber 10-Link
durch integrierte Sensorik

StandardmadRig IP 64
schmutzgeschiitzt

5

145 ..1900
10.. 25
0.46 .. 7.9
0..7
0.03..0.35/0.03..0.35
100 .. 260
0.03

64167

+++

+++

Umgebungsbedingungen

Sauber
Verschmutzt/Grobstaub

Verschmutzt/Feinstaub u. Fliissigkeiten
Verschmutzt/aggressive Fliissigkeiten

Hochtemperaturbereich > 90 °C
Reinraum

® = sehr gut geeignet @ = gut geeignet
++ = grofRe Auswahl

+ = mittlere Auswahl

[ J
o

O = geeignet in kundenspezifischer Ausfiihrung

+++ = sehr groBe Auswahl

BN BE-RE-NN BN ]

[“BE RE-BE BN BN J



2-Finger-Parallelgreifer
Pneumatische Greifer

GroRhubgreifer Kleinteilegreifer Universalgreifer

Greifer mit hoher Momentenauf- Kundenspezifisch konfigurierbarer Kleinteilegreifer mit durchgehender Universalgreifer mit groRer Greifkraft,

nahme und groBem Backenhub GroBhubgreifer mit hoher Greifkraft Mittenbohrung hoher Momentenaufnahme und
und Profilschienenfiihrung Mittenbohrung

Fiir groBe Werkstiicke und/oder Fiir sehr groBe Werkstiicke und/oder Fiir kleine bis mittlere Werkstiicke Fiir kleine bis mittlere Werkstiicke

groRes Teilespektrum groBes Teilespektrum

Einsatzbereiche: Maschinen- und Einsatzbereiche: individuell fiir den Einsatzgebiete: wenn Werkstiick- Einsatzgebiete: wenn Werkstiick-

Anlagenbau, Montage und Einsatzbereich konfigurierbar zufiihrung, Sensorik oder Aktorik zufiihrung, Sensorik oder Aktorik

Handhabung, Automotive erforderlich erforderlich

Einsatz langer Greiferfinger Hub pro Backe von 100 mm bis 400 mm Geringe Eigenmasse fiir gewichts- Prazise Handhabung durch robuste

maoglich millimetergenau konfigurierbar optimierte Handhabungsldsungen Vielzahn-Gleitfiihrung

Werkstiick wird zentrisch Anwendungsspezifischer Standard- GroBer Hub im Verhdltnis Einsatz langer Greiferfinger moglich

gespannt durch Ritzel-Zahn- greifer durch vielfdltige Varianten zur BaugroRe

stangen-Prinzip und Optionen und individueller

Konfiguration

Universelle und flexible Montage Reduzierte Konstruktionsaufwande, Prazises Greifen durch wadlzlager- Maximale Greifkrafte bis zu 610 N
des Greifers einfache und schnelle Konstruktion gefiihrte Grundbacken durch Ovalkolbenantrieb
iiber das Webtool

5 5 1 L

500 .. 4630 1650 .. 11650N 13 90 .. 610

30..160 100 .. 500mm 4.5 4..10

1.49 .. 23.55 19.03 .. 137.7 0.08 0.28..1.32

2.5..15.5 8.25 .. 58.25 0.07 0..3.3
0.11..1.82/0.11 .. 2.91 0.08..1.7/1.1 .. 2.2 0.05/0.05 0.02 .. 0.08/0.02 .. 0.08
800 800 50 125

0.02 0.03 0.02 0.01

41 30 20 40

++ ++ + ++

++ +++ + +

[ [ ] [ ] ®
[ [ O ]
O
(¢] ([ ]
O O

Pneumatische Greifer

Greiftechni



2-Finger-Parallelgreifer
Pneumatische Greifer

v
Beschreibung

2-Finger-Parallelgreifer

Universalgreifer GroRhubgreifer

Zuverldssig abgedichteter Greifer mit hoher Momen-
Universalgreifer gemdR IP67 tenaufnahme und groRem
Backenhub

Greifer mit groBem
Backenhub bis zu 100 mm
und schmutzunempfindli-
chen Rundfiihrungen

Fiir kleine bis mittlere
Werkstiicke

Fiir groRe Werkstiicke und/
oder groBes Teilespektrum

Fiir groBe Werkstiicke

Einsatzbereiche: fiir den
Einsatz in rauen Umgebun-
gen und bei groBem
Werkstiickspektrum

Einsatzbereiche: z. B. Hand-
habung von Kraftfahrzeug-
felgen

Einsatzbereiche: fiir den
Einsatz in rauen Umge-
bungen wie GieRereien,
Schleifereien oder im
Schmiedebereich

Stabiler Greifer mit hoher
Momentenaufnahme und
groBem Backenhub

Fiir schwere Werkstiicke
und grolRe Teilevarianz

Einsatzbereiche: Montage,
Automotive

Vorteile

Technische Daten

Prazise Handhabung Prazise Handhabung
unterschiedlicher Werkstiicke unterschiedlicher Werkstiicke fiir groRe Hiibe
dank robuster Vielzahn- dank robuster Gleitfiihrung

Gleitfiihrung

Dauerhaft sichere
Abdichtung des Greifers
durch Lippendichtung an
der duBeren Rundfiihrung

Einsatz langer Greiferfinger
maoglich

Einsatz langer Greiferfinger
maoglich

Einsatz langer Greifer-
finger moglich

Zentrisches Spannen durch Universelle und flexible
Doppelkolben-Zahnstangen- Montage des Greifers

Abgedichtete Rundfiihrungen Prdzise Handhabung durch

robuste Gleitfiihrung

Einsatz langer Greiferfinger
moglich

Hoher Wirkungsgrad durch
direkten Antrieb

Anzahl BaugroRen

Greifkraft [N]

Hub pro Backe [mm]

Eigenmasse [kg]

Empfohlenes Werkstiickgewicht [kg]
SchlieR-/0ffnungszeit [s]

Max. zuldssige Fingerldnge [mm]
Wiederholgenauigkeit [mm]
Schutzart IP

Reinraumklasse 1SO 14644-1
Sensorik

Variantenvielfalt

Ritzel-Prinzip
11 4 L
110..11250 2200 320.. 1760
2..45 150 .. 300 14 ..100
0.12..52 18.9..33.6 0.77 .. 8.05
0..46.35 0.. 14.7 0..8.8
0.03..1.1/0.03 .. 1.1 0.7 ..1.25/0.7 ..1.25 0.12..0.4/0.12 .. 0.4
380 900 300
bis zu 0.01 0.02 bis zu 0.05
67 30 67
5
+ ++ +
++ + +

10000
100

50
1.5/1.5
500
0.1

30

Umgebungsbedingungen
Sauber
Verschmutzt/Grobstaub

Verschmutzt/Feinstaub u. Fliissigkeiten
Verschmutzt/aggressive Fliissigkeiten

Hochtemperaturbereich > 90 °C
Reinraum

@ = sehr gut geeignet
+ = mittlere Auswahl

@ = gut geeignet
++ = grolRe Auswahl

e e 0 0 0
o O
[oRN BN BE BN BN J

O = geeignet in kundenspezifischer Ausfiihrung
+++ = sehr groRe Auswahl




2-Finger-Parallelgreifer
Pneumatische Greifer

Basis-Universalgreifer mit gutem
Preis-Leistungs-Verhdltnis

Basis-Kleinteilegreifer mit
gutem Preis-Leistungs-Verhaltnis

Fiir kleinere bis mittlere Werkstiicke Fiir leichte bis mittelschwere
bis 1,85 kg Gewicht Werkstiicke

Einsatzbereiche: einfache Einsatzfdlle Einsatzbereiche: Maschinen- und
im Kleinteilehandling Anlagenbau, Montage, Handhabung,
Automotive

Kompakter Universalgreifer mit
flachengefiihrten Grundbacken

Fiir groBe Werkstiicke geeignet

Einsatzbereiche: universeller Einsatz

Greifer mit hoher Momentenaufnahme
und groRem Backenhub

Fiir groBe Werkstiicke und/oder groRes
Teilespektrum

Einsatzbereiche: Maschinen- und
Anlagenbau, Montage und Hand-
habung

Greiftechni

Kosteneffiziente Alternative Kosteneffiziente Alternative

Breites Anwendungsspektrum

dank sechs BaugroRen Werkstiicke

Einfaches, funktionales Greifsystem  Vielfdltige Abfragemadglichkeiten und
komplett aus einer Hand

durch passendes Sensorzubehor

Prazise Handhabung unterschiedlicher

Uberwachung der Hubposition méglich

Sehr gute Fiihrungseigenschaften durch Einsatz langer Greiferfinger maoglich

prazise Flachfiihrung

Minimale Storkonturen trotz groBem

Hub

Universelle und flexible Montage
des Greifers moglich

Werkstiick wird zentrisch gespannt
durch Ritzel-Zahnstangen-Prinzip

Universelle und flexible Montage
des Greifers

6 10

16 .. 370 180 .. 8200
2.5..15 2..35

0.05 .. 0.94 0.08 ..17.2
0..1.85 0..35
0.03..0.11/0.03 .. 0.11 0.02..0.7/0.02.. 0.7
60 300

0.02 bis zu 0.01
30 40

+ ++

+ +

5

240 .. 1900
7.5..31.5
0.3..5.3
0..7.1
0.03..0.4/0.03 .. 0.4
125

bis zu 0.02
40

+

+

3

630 .. 2950
30..100
2.65..12.6
0..13
0.3..1.0/0.3..1.2
250

0.05

41

++

Pneumatische Greifer



3-Finger-Zentrischgreifer
Pneumatische Greifer

3-Finger-Zentrischgreifer

Kleinteilegreifer Universalgreifer

GroRhubgreifer

Beschreibung

Kleiner 3-Finger-Zentrischgreifer mit
T-Nuten-gefiihrten Grundbacken

Besonders geeignet fiir kleine
Werkstiicke

Einsatzbereiche: universell
einsetzbar

Universeller 3-Finger-Zentrischgreifer
mit groBer Greifkraft und hoher
Momentenaufnahme

Flexibles Handhaben eines grolRen

Teilespektrums

Einsatzbereiche: auch in Bereichen
einsetzbar mit besonderen Anforde-
rungen wie Temperatur, chemische
Bestdndigkeit, Verschmutzung

Universeller 3-Finger-Zentrisch-
greifer mit groBem Hub und
hoher Momentenaufnahme

Fiir groBe, empfindliche
Werkstiicke

Einsatzbereiche: auch in
Bereichen einsetzbar mit
besonderen Anforderungen
wie Temperatur, chemische
Bestandigkeit, Verschmutzung

Prazises Greifen bei hoher Belast-
barkeit dank T-Nuten-Gleitfiihrung

Abfrage der Fingerpositionen auch
liber FPS moglich

Kompakte Baumale fiir minimierte
Storkonturen in der Handhabung

Prdzise Handhabung dank robuster

Vielzahn-Gleitfiihrung

Einsatz langer Greiferfinger moglich

Hohe Kraftiibertragung und
synchronisiertes Greifen dank
Keilhakenprinzip

Feinfiihliges Greifen fiir
deformationsfreie Handhabung

Prazise Handhabung dank
robuster Vielzahn-Gleitfiihrung

Einsatz langer Greiferfinger
moglich

Technische Daten

Anzahl BaugroBen 6 11 L

Greifkraft [N] 20 .. 310 255 .. 57300 375 .. 4200
Hub pro Backe [mm] 1..5 2. 45 20..75
Eigenmasse [kg] 0.01..0.29 0.13..80 1.5..33
Empfohlenes Werkstiickgewicht [kg] 0..1.15 0..227 0..22
SchlieR-/0ffnungszeit [s] 0.02 .. 0.06/0.02 .. 0.06 0.02..4.6/0.02 .. 3 0.25..1.05/0.2 .. 0.85
Max. zuldssige Fingerlange [mm] 45 250 400
Wiederholgenauigkeit [mm] 0.01 bis zu 0.01 bis zu 0.02
Schutzart IP (] L0/64 40
Reinraumklasse 1SO 14644-1 5

Sensorik + ++ +
Variantenvielfalt + ++ +

Umgebungsbedingungen

Sauber °
Verschmutzt/Grobstaub (]
Verschmutzt/Feinstaub u. Fliissigkeiten

Verschmutzt/aggressive Fliissigkeiten

Hochtemperaturbereich > 90 °C

Reinraum

® = sehr gut geeignet
+ = mittlere Auswahl

@ = gut geeignet

++ = grofRe Auswahl +++ = sehr groBe Auswahl

(BN BE-RE-BN BN ]

O = geeignet in kundenspezifischer Ausfiihrung

O O O e @



Tech

Universalgreifer

3-Finger-Zentrischgreifer
Pneumatische Greifer

Zuverldssig abgedichteter
3-Finger-Zentrischgreifer gemdR
IP67

Fiir grobe oder verschmutze
Werkstiicke

Einsatzbereiche: breites
Einsatzspektrum von Nasszellen,
Schleifmaschinen, Dreh- und
Frasmaschinen bis hin zu Pulver-
und Lackieranlagen

Prazise Handhabung unterschied-
licher Werkstiicke dank robuster
Vielzahn-Gleitfiihrung

Dauerhaft sichere Abdichtung
des Greifers durch Lippendichtung
an der dulReren Rundfiihrung

Einsatz langer Greiferfinger
moglich

3-Finger-Zentrischgreifer mit
groBer Greifkraft, hoher Momenten-
aufnahme und Mittenbohrung

Flexibles Handhaben eines grolRen
Teilespektrums

Einsatzgebiete: wenn Werkstiick-
zufiihrung, Sensorik, Aktorik oder
kundenseitige Anbauten erforderlich

Prdzise Handhabung unterschiedlicher
Werkstiicke dank robuster Vielzahn-
Gleitfiihrung

Einsatz langer Greiferfinger moglich

Vielseitiges Anwendungsspektrum
durch hohe Greifkrafte

Mehrfingergreifer fiir Anwendungen,
bei denen zwei oder drei Finger
nicht ausreichen

Universeller 3-Finger-Zentrischgreifer
der Kompakt-Klasse mit T-Nuten-
Gleitfiihrung und bestem
Preis-Leistungs-Verhdltnis

Fiir z. B. zylindrische Werkstiicke Flexibles Handhaben eines groRen
Teilespektrums

Einsatzbereiche: Maschinen- und

Anlagenbau, Montage und Hand-
habung, Automotive

Kosteneffiziente Alternative

Einsatzgebiete: MedTech, Labor-
automation, Pharma

Prozesssichere Handhabung trotz
Storkonturen

Prazise Handhabung dank robuster
Vielzahn-Gleitfiihrung

Kompakte BaumaRe und geringe
Eigenmasse fiir minimierte Stor-
konturen in der Handhabung

Hohe Kraftiibertragung und
synchronisiertes Greifen dank
Keilhakenprinzip

Einsatz langer Greiferfinger mdglich

8 9 5 7

230 .. 16500

2..25

0.2..20.1

0..60
0.03..1.8/0.03..1.8
160

bis zu 0.01

67

(BN BE-BE BN BN J

340 .. 27400

2..35

0.26 .. 53

0..100

0.02 .. 2.5/0.02 .. 2.5
250

bis zu 0.01

40

++

® O O e o

570 .. 6900 225 .. 7990

4. .16 2..16

0.5..10 0.12..8

0..34.5 0..30

0.02 .. 0.15/0.02 .. 0.15 0.02..0.8/0.02 .. 0.8
140 200

bis zu 0.01 bis zu 0.01

40 40

+++ ++
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Pneumatische Greifer
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Winkel-/Radialgreifer
Pneumatische Greifer

Winkel-/Radialgreifer

Universalgreifer

Beschreibung

—
e

T...
L

e
£ 3

Schmaler, doppelbeaufschlagter
2-Finger-Winkelgreifer

Robuster 2-Finger-Winkelgreifer mit
Ovalkolben und Knochenantrieb

Fiir kleine bis mittlere Werkstiicke Flexibles Handhaben eines grolRen

Teilespektrums

Einsatzbereiche: Einsatz in rauer
Umgebung

Einsatzbereiche: Einsatzfdlle, die
gestapelte, raumoptimierte Greifer-
anordnungen erfordern

180°-Radialgreifer mit kraftigem
1-Stift-Kulissenantrieb und
Ovalkolben

Flexibles Handhaben eines groRen
Teilespektrums

Einsatzbereiche: Anwendungen,
die eine groBe Greifkraft bei
gleichzeitig kiirzestmoglichen
Bewegungsabldufen erfordern

Schmale Bauweise, dadurch konstruk- Variable Aufsatzbackengestaltung, da

tive Moglichkeit zur Greiferanordnung Greifer sowohl in Backenversion als

in Reihe auch Fingerversion iiber Zwischen-
backen erhdltlich sind

Federgestiitzte Greifkrafterhaltung bei
Druckverlust

Ausgestattet mit Greifkrafterhaltung
bei Druckverlust

Hohe Kraftiibertragung und
synchronisiertes Greifen dank
Keilhakenprinzip

Optionale Hubbegrenzung beim
Offnen, fiir enge Platzverhiltnisse
und kurze Taktzeiten

Nahezu gleichbleibendes SchlieR-
moment bei SchlieBwinkeln
von -5° bis +7° dank Kinematik

Taktzeitoptimiert durch
innovative Dampfung direkt im
Antriebsstrang

Hohere SchlieRmomente fiir
langere und stabilere Greifer-
finger durch maximale Leistungs-
dichte

Technische Daten

Anzahl BaugroRen

Greifmoment [Nm] 0.01..2.8 3.32..1025
Offnungswinkel pro Backe [°] 15 15

Eigenmasse [kg] 0.0025..0.213 0.13..13.6
Empfohlenes Werkstiickgewicht [kg] 0..0.46 0..23.13
SchlieR-/0ffnungszeit [s] 0.015 .. 0.03/0.02 .. 0.06 0.06 .. 0.32/0.06 .. 0.46
Max. zuldssige Fingerlange [mm] 42 300
Wiederholgenauigkeit [mm] 0.05 0.02

Schutzart IP 30 30

Reinraumklasse 1SO 14644-1

Sensorik + ++

Variantenvielfalt

2..295

30..90

0.13..6.72

0..6.96

0.06 .. 0.75/0.06 .. 0.92
240

bis zu 0.05

20

++

Umgebungsbedingungen

Sauber [ ]
Verschmutzt/Grobstaub (@] (]
Verschmutzt/Feinstaub u. Fliissigkeiten o
Verschmutzt/aggressive Fliissigkeiten o
Hochtemperaturbereich > 90 °C [ [ ]
Reinraum o o

O = geeignet in kundenspezifischer Ausfiihrung
+++ = sehr groBe Auswahl

® = sehr gut geeignet
+ = mittlere Auswahl

@ = gut geeignet
++ = grolRe Auswahl

* Da der GAP ein Winkel-Parallel-Greifer ist, sind die Werte als Kraft [N] zu verstehen.

o



Winkel-/Radialgreifer
Pneumatische Greifer

Kleinteilegreifer Universalgreifer

)

Kompakter, doppelbeaufschlagter Dichter 180°-Winkelgreifer fiir den Kleiner, einfach beaufschlagter Kleiner, einfach beaufschlagter
2-Finger-Winkel-Parallelgreifer fiir Einsatz in schmutzigen Umgebungen  2-Finger-Winkelgreifer aus 3-Finger-Winkelgreifer aus
paralleles AuRengreifen bei vorherigem Kunststoff mit Federriickstellung Kunststoff mit Federriickstellung

Einschwenken der Greiferfinger bis
90° pro Backe

Fiir kleine bis mittlere Werkstiicke Flexibles Handhaben eines grolRen Fiir kleine bis mittlere Werkstiicke Fiir kleine bis mittlere Werkstiicke
Teilespektrums

Einsatzbereiche: Einsatzfdlle, die ein Einsatzbereiche: Einsatz in Einsatzbereiche: Anwendungen, die Einsatzbereiche: Anwendungen,
paralleles AuBengreifen bei vorherigem verschmutzten Umgebungen Korrosionsbestdndigkeit und anti- die Korrosionsbestandigkeit und
Einschwenken der Greiferfinger bis statische Eigenschaften erfordern antistatische Eigenschaften

90° pro Backe erfordern erfordern

Zwangsgefiihrter Winkel- und Parallel- Komplett abgedichtete Kosteneffiziente Alternative Kosteneffiziente Alternative
hub in einer Funktionseinheit Greiferversion

Hochste Positioniergenauigkeit, Einstellbarer Offnungswinkel von Leicht und korrosionsfrei, da Gehduse Leicht und korrosionsfrei, da

da im Parallelhub absolut zentrisch 20° bis 180° aus glasfaserverstarktem Kunststoff ~ Gehduse aus Kunststoff
spannend

Hohe Kraftlibertragung und synchro- Ausgestattet mit Greifkrafterhaltung Hohe Kraftiibertragung und synchro- Hohe Kraftiibertragung und

nisiertes Greifen dank stabiler bei Druckverlust nisiertes Greifen dank einfach synchronisiertes Greifen dank
Kinematik wirkendem Doppelkolbenantrieb mit  einfach wirkendem 3-fach-
Hebelgetriebe Kolbenantrieb mit Hebelgetriebe
| |
L 5 3 3
56 .. 430 8.2..143 0.9..4.95 1.35..7.45
30..90 10..90 8 8
0.16..1.33 0.5 .. 4.L6 0.04..0.06 0.05..0.17
0..1.25 0..7.2 0..0.8 0..1.3
0.09 .. 0.35/0.09 .. 0.35 0.4..0.3/0.5.. 0.6 0.06 .. 0.08/0.04 .. 0.05 0.02..0.02/0.03 .. 0.03
65 125 50 50
0.05 0.1 0.1 0.1
4o 67 20 20
+ ++ + +
++ ++ + +
|
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@) ® o (@)
[
[
[ ]
O O o O
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Spezialgreifer
Pneumatische Greifer

Spezialgreifer

Tech

0-Ring-Greifer Greifer mit Schaftschnittstelle fiir Werkzeughalter

Beschreibung

6-Finger-Greifer zur prozesssicheren  Universalgreifer Universalgreifer mit Ausgleichs-

Innen- und AuRenmontage von einheit

0-Ringen

Fiir 0-Ringe, Quad-Ringe u.a. bis Flexibles Handhaben eines groRen Flexibles Handhaben eines

zu 160 mm AuBendurchmesser Teilespektrums groBen Teilespektrums

Einsatzbereiche: automatisierte Einsatzbereiche: zur vollautomati- Einsatzbereiche: zur vollauto-

Montage sierten Be- und Entladung von matisierten Be- und Entladung
Bearbeitungszentren von Spannvorrichtungen, wie

z. B. Schraubstdcken

Vorteile
AuRen- und Innenmontage mit Preiswerte Einheit aus einem Preiswerte Einheit aus einem
einem Greifer fiir Flexibilitat und Universalgreifer PGN-plus-P/PZN-plus Universalgreifer PGN-plus-P/PZN-
Kostenersparnis und einer Schaftschnittstelle plus und einer Schaftschnittstelle
Prozesssicherheit durch neues Schnelles, automatisiertes Einwechseln Schnelles, automatisiertes
Montageprinzip fiir hohe Verfiigbar- des Greifers aus dem Werkzeug- Einwechseln des Greifers aus dem
keiten magazin Werkzeugmagazin
Standard-Montagefinger bei AuRen-  Vollautomatischer Werkstiickwechsel  Vollautomatischer Werkstiick-
montage fiir gangige RinggroRen ohne Roboter- oder Portaleinsatz wechsel ohne Roboter- oder
zur schnellen Inbetriebnahme Portaleinsatz

Sensorik +
Variantenvielfalt + ++ ++
Umgebungsbedingungen

Sauber [} [ ] [
Verschmutzt/Grobstaub [ ] [
Verschmutzt/Feinstaub u. Fllissigkeiten J [J
Verschmutzt/aggressive Fliissigkeiten [ [
Hochtemperaturbereich > 90 °C [ ] [ )
Reinraum o

@ = sehr gut geeignet @ = gut geeignet O = geeignet in kundenspezifischer Ausfiihrung

+ = mittlere Auswahl ++ = grolRe Auswahl +++ = sehr groBe Auswahl



Spezialgreifer
Pneumatische Greifer

Lochgreifer

Vakuumgreifer fiir fiir Spindel- Magnetgreifer fiir Spindelschnitt- Reinigungsgerat fiir bis zu 80 bar Leichter Greifer aus sehr bestandigem
schnittstellen stellen Betriebsdruck Polyamid mit geschlossenem Membran-
system
Fiir flachige Werkstiicke Fiir flachige, ferromagnetische Fiir Maschinenfliissigkeit (gefiltert, Fiir leichte Werkstiicke bis zu 3 kg
bis 4,9 kg Gewicht Werkstiicke max. PartikelgroRe 30 pm) Gewicht wie Kleinteile, Kunststoffteile
oder gefilterte Druckluft nach und Sandkerne

1S0 8573-1:2010 [7:4:4]

Einsatzbereiche: zur vollauto- Einsatzbereiche: zur vollauto- Einsatzbereiche: zur Sduberung Einsatzbereiche: besonders geeignet
matisierten Be- und Entladung matisierten Be- und Entladung von Spannvorrichtungen sowie zum fiir hochdynamische Anwendungen
automatisierten Reinigen von mit geringem Werkstiickgewicht

Werkzeugmaschinen

Preiswerte Einheit fiir eine Kein Strombedarf, da Betdtigung Preiswerte Einheit fiir eine flexible Hohe Dynamik in der Anwendung
flexible Automatisierung in der tiber Kiihlschmiermittel Automatisierung in der Maschine durch geringe Eigenmasse

Maschine

Schnelles, automatisiertes Preiswerte Einheit fiir eine flexible Schnelles, automatisiertes Reinigen Geschlossenes Membransystem und
Einwechseln des Greifers aus Automatisierung in der Maschine fiir eine maximale Auslastung der interner Anschlag bewahren die
dem Werkzeugmagazin Maschine Dehnmembran vor Beschddigungen
Vollautomatischer Werkstiick- Vollautomatischer Werkstiickwechsel ~ Erhdhte Sicherheit fiir Maschinen- Hohe Standzeiten ermdéglichen einen
wechsel ohne Roboter- oder ohne Roboter- oder Portaleinsatz bediener dauerhaft wirtschaftlichen Einsatz

Portaleinsatz

+ + + +++
e
[ [ ] [ J [
o (] [ ] [ ]
O o] [ ] [ ]
[ J
[ J
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~

Pneumatische Greifer

Greiftechni



Produktiibersicht
Mechatronische Greifer

Mechatronische Greifer
:

Unser Portfolio der elektrischen Parallelgreifer umfasst aktuell vier Produktserien, die in puncto
Greifkraft und Hub optimal fiir den Einsatz in verschiedenen Anwendungsbereichen angepasst
sind. So finden Sie schnell die fiir Ihre Applikation passende Greiflosung.

Fiir die Anforderungen moderner Prozessabldaufe
bieten mechatronische Greifer viele Vorteile

© Flexibel im Einsatz: Teilevielfalt, Einstellungsmaglichkeiten (Positionierung, Hub, Kraft,
Greifmodi), zukunftssicher durch nachtraglich erweiterbare neue Software-Funktionen

Connectivity: Mehrwert durch standardisierte Schnittstellen (flexible und einfache
Vernetzung mit allen relevanten Roboter- und Steuerungsherstellern moglich)

[+]

© Prozessfeedback: Fiir mehr Prozessstabilitdt und -sicherheit dank integrierter
Abfrage- und Analysemdglichkeiten

[+

Unabhdngig von Druckluft: Fiir mehr Sauberkeit und Nachhaltigkeit auch bei
mobilen Anwendungen

=
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Kleinteilegreifer EGP Kleinteilegreifer EGK Universalgreifer EGU GroBhubgreifer ELG
A
=
=

ZL =3 ELG
28 DA 1000 - 12000 N
© gﬁ o=
==
‘s &
56

o

o

o

<3

S

o

m EGU

150 - 4000 N

s EGK

! - 20-300N

=3l 300N

3-10 25-50 50-80 100-400

Hub pro Backe [mm]
Stroke per jaw [mm]
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Connectivity von EGK und EGU

= Modbus
EtherCAT. ™ RTU
£a2e @r0-Li

Etheni'et/IP

Kommunikationsschnittstellen

Fiir eine einfache Einbindung, sind
die beiden neuen mechatronischen
Greifer EGU und EGK mit einer Viel-
zahl an Kommunikationsschnitt-
stellen versehen. So lassen sie sich
schnell und unkompliziert mit allen
relevanten Roboter- und Steue-
rungsherstellern verbinden.

Anwendungsbeispiele

Flexible Werkzeugmaschinenbeladung

Handhabung von Leiterplatten in der Elektronikfertigung

ﬂ; -

SPS-Integration

Fiir ein nahtloses Zusammenspiel
zwischen Greifer und SPS-Steuerung
stehen Funktionsbausteine fiir
fiihrende Hersteller (Allen Bradley,
Beckhoff, Siemens) zur Verfiigung.
So sind alle Greiferfunktionen ohne
zusatzlichen Programmieraufwand
direkt nutzbar.

Produktiibersicht
Mechatronische Greifer

Roboterintegration

Um Greifer schnell und einfach in
Robotersteuerungen (ABB, FANUC,
KUKA, Universal Robots, Yaskawa)
einbinden zu konnen, stehen
Softwarebausteine zur Verfiigung.
Diese ermoglichen die Nutzung
aller Greiferfunktionen ohne zu-
satzlichen Programmieraufwand.

Montage- und Fiigeaufgaben

Laborautomatisierung

Mechatronische Greifer

Greiftechni



2-Finger-Parallelgreifer
Mechatronische Greifer

2-Finger-Parallelgreifer

Kleinteilegreifer

Universalgreifer

Beschreibung

2-Finger-Kleinteilegreifer mit
leichtgdngiger, walzgefiihrter
Grundbackenfiihrung

Fiir prazises Kleinteilehandling bei
kurzen Taktzeiten

Einsatzbereiche: Elektronikfertigung,

Laborautomation und Montageautoma-

tion bei starr verketteten Produktions-
prozessen

Vielseitig einsetzbarer 2-Finger-
Kleinteilegreifer fiir hochste
Werkstiickvielfalt bei maximaler
Prozesssicherheit

Fiir filigrane und bruchempfind-
liche Werkstiicke wie z. B. Leiter-
platten, Proben und Trays

Einsatzbereiche: Flexible
Produktionsprozesse in der
Elektronikfertigung und Labor-
automation

Vielseitig einsetzbarer 2-Finger-
Universalgreifer fiir hochste
Werkstiickvielfalt bei maximaler
Robustheit

Universelle Werkstiickhand-
habung, auch fiir groRe und
schwere Werkstiicke

Einsatzbereiche: Be- und
Entladen von Werkzeugmaschi-
nen, Montage- und Fiige-
aufgaben mit extern wirkenden
Prozesskrdften

Kompakte BaumaRe fiir minimierte
Storkonturen in der Anwendung

Ansteuerung iiber digitale /0 zur
einfachen Inbetriebnahme und
schnellen Einbindung in bestehende
Anlagen

Ansteuerung iiber 10-Link. Ermoglicht

die Vorpositionierung der Greiferfinger,

die Auswertung des Greiferzustandes
und die Einstellung von speziellen
Greifmodi

Vielseitig und produktiv durch den

groRen und frei programmierbaren
Backenhub bei stufenloser Greifkraft-

einstellung

Greifkrafterhaltung mit Verlust-
erkennung

Immer referenziert sowohl bei Not-Aus
als auch bei Stromausfall dank inte-

griertem Absolutwertgeber

Vielseitig und produktiv durch

den groRen und frei programmier-
baren Backenhub bei stufenloser
Greifkrafteinstellung

Greifkrafterhaltung mit
Verlusterkennung

Immer referenziert sowohl bei
Not-Aus als auch bei Stromausfall
dank integriertem Absolut-
wertgeber

Technische Daten

Anzahl BaugroBen

Greifkraft [N]

Hub pro Backe [mm]

Eigenmasse [kg]

Max. zuldssige Fingerlange [mm]
Nennspannung [V]

Schutzart IP

Kommunikationsschnittstelle

Sensorik
Variantenvielfalt

12..300
3..10
0.11..0.83
80

24

30

Digitale 1/0, 10-Link

20 .. 300
26.5..51.5
0.58..1.63
130

24

67

PROFINET, EtherNet/IP, EtherCAT, 10-Link,

Modbus RTU

150 .. 4000

41 ..80

1.44..7.88

200

24

67

PROFINET, EtherNet/IP, EtherCAT,
10-Link,

Modbus RTU

Umgebungsbedingungen

Sauber
Verschmutzt/Grobstaub

Verschmutzt/Feinstaub u. Fliissigkeiten
Verschmutzt/aggressive Fliissigkeiten

Hochtemperaturbereich > 90 °C
Reinraum

@ = sehr gut geeignet @ = gut geeignet
++ = grolRe Auswahl

+ = mittlere Auswahl

O = geeignet in kundenspezifischer Ausfiihrung

+++ = sehr groBe Auswahl



2-Finger-Parallelgreifer, 3-Finger-Zentrischgreifer, Spezialgreifer
Mechatronische Greifer

3-Finger-Zentrischgreifer Spezialgreifer
GroBhubgreifer Kollaborierend Universalgreifer Servoelektrische 5-Finger-Greifhand

=)

i

Konfigurierbarer 2-Finger-GroR- Kollaborierender 2-Finger-Kleinteile- 3-Finger-Zentrischgreifer mit hoher Servoelektrische 5-Finger-Hand, greift
hubgreifer mit einer Greifkraft greifer mit einer Ansteuerung iiber Momentenaufnahme durch Vielzahn- fast so perfekt wie die menschliche

von bis zu 12000 N 24V und digitalen 1/0 Gleitfiihrung Hand

Fiir groBe, sperrige und Fiir kleine und leichte Werkstiicke Fiir zylindrische Werkstiicke Fiir unterschiedlichste Greif- und
schwere Werkstiicke Manipulationsaufgaben
Einsatzbereiche: kundenindivi-  Einsatzbereiche: Anwendungen Einsatzbereiche: Be- und Entladen von Einsatzbereiche: mobile Robotik,
duell, Handhabung von Kisten, mit direkter Kollaboration zwischen Werkzeugmaschinen Forschung und Entwicklung
Boxen, Felgen, weiBer Ware Mensch und Cobot

und vielem mehr

Greiftechni

Adaptierbarer Antriebsmotor Plug & Work: Kompatibel mit einer Mit externer Elektronik zur einfachen Ausfiihrung unterschiedlichster

zur flexiblen Ansteuerung und Vielzahl an Cobots Einbindung in bestehende Steuerungs- Greifoperationen mit hoher Sensibilitdat
einfachen Einbindung in konzepte iiber PROFINET dank der beweglichen Glieder mit
bestehende Steuerungskonzepte insgesamt neun Antrieben

Reduzierte Konstruktionsaufwande Zertifiziert von der Deutschen Zentrieren von zylindrischen Zuverldssiger Halt der gegriffenen
durch einfache und schnelle Gesetzlichen Unfallversicherung (DGUV) Werkstiicken Objekte durch elastische Griffflichen

Konstruktion von individuellen
GroBhubgreifern iiber das Webtool

CAD-Daten auf Knopfdruck Funktionale Sicherheit gewdhrleistet Maoglichkeit der Vorpositionierung KuBerst kompaktes Design durch
verfligbar; der Greifer kann sofort durch inhdrente Sicherheit mit zur Taktzeitreduktion durch kurzen Integration der kompletten Steuer-,
in der CAD-Anlagen-Konstruktion Strombegrenzung Arbeitshub Regel- und Leistungselektronik in die
eingebunden werden Handwurzel

=
~
N
-

1000 .. 12000 140 .. 230 500 .. 800
100 .. 400 6..10 6..10
8.1..56.5 0.59..1.38 0.98..2.48 1.3
800 80 80
Motorabhdngig 24 24 24
20 .. 44 30 41 .. 65 20
Reglerabhdngig Digitale 1/0 PROFINET RSL485
+
+++ ++ ++ +
[ J [ J [ J [ ]
[ [
[ [

Mechatronische Greifer



Produktiibersicht
Adhadsionsgreifer

ADHES® -Adhasionsgreifer
:

Die Greifertechnologie ADHESO beruht auf einem Haftsystem nach dem Vorbild der Natur.
Die Adhdsionskrdfte, die sich unter anderem Geckos bei der Fortbewegung zunutze machen,
tibertrdgt SCHUNK nun fiir unterschiedlichste Einsatzfelder in der Handhabung.

Die Vorteile der ADHESO-Greifertechnologie
sind revolutionar

© Geringe Betriebskosten durch energieeffizientes Greifen
ohne zusdtzliche Energiezufuhr

Greifen ohne sichtbare Riickstande
fiir empfindliche Werkstiicke

[+
© Keine Partikelemission

und damit geeignet fiir Reinraumanwendungen
[+

Variabel einsetzbar und optimal abgestimmt
auf unterschiedliche Anwendungsbereiche

Material und Oberflache

Die besondere Oberflachenarchitektur der SCHUNK-Greifer
mit ADHESO-Greifertechnologie wird aus Spezialpolymeren
hergestellt. Das Ergebnis ist eine extrem feine Beinchen-
Struktur, die riickstandsfrei auf unterschiedlichsten
Materialien und Objekten haftet. Durch die Moglichkeit der
Skalierbarkeit und Verwendung unterschiedlichster Material-
auspragungen kann die Haftstruktur an unterschiedliche
Werkstiicke und Oberflachen angepasst werden.
Somit lassen sich die Greifer mit ADHESO-Technologie
individuell auf die verschiedensten Werkstiicke
und Anwendungen anpassen.

Der Innovationspreis fiir
Klima und Umwelt 2022

Das Bundesministerium fiir Wirtschaft und Klimaschutz
zeichnete die innovative Greiftechnologie ADHESO von

SCHUNK mit dem IKU 2022 aus.

L2



Funktionsweise

Die bionisch inspirierte Greifertechnologie
ADHESO basiert auf dem Prinzip der Adhdsion
und nutzt die intermolekular wirkenden
Van-der-Waals-Krdfte fiir das Handling
unterschiedlicher Werkstiicke und Materialien.
Durch die hohe Variabilitdt der Haftstrukturen
lassen sich Greifer mit ADHESO-Technologie
auf verschiedene Anwendungsfdlle individuell
anpassen.

© Ausgangssituation
® Greifvorgang

Anwendungsbeispiele

o

2]

Handhabung von Fahrzeugkomponenten

Produktiibersicht
Adhadsionsgreifer

Handhabung von Lebensmitteln

Adhdsionsgreifer

Greiftechni



Produktiibersicht
Magnetgreifer

Magnetgreifer
f

Wie durch eine Superkraft bewegen die Magnetgreifer von SCHUNK ferromagnetische Bauteile in
jeder Lage und GroRBe. Dabei ist vollig egal, wie die Dinge liegen — die Werkstiicke werden stets
sicher und schnell gegriffen. Ein kurzer Stromimpuls geniigt und schon sind die Magnetgreifer
einsatzbereit. Unkompliziert, leicht zu handhaben und dabei richtig stark — holen auch Sie sich
die unsichtbare Magnetkraft in Ihre Fertigung!

Die Vorteile der Magnetgreiftechnik
bieten lhnen einen echten Mehrwert

@ Hohe Haltekrifte fiir zuverlissiges Teilehandling
in kompakten Anlagen

Ansteuerung iiber 24-V-Spannungsversorgung
spart Energie und vereinfacht den Anschluss und die Verkabelung

Storkonturfreie Werkstiickzugdnglichkeit
von flinf Seiten

Geringes Gewicht fiir eine hohe Dynamik
in anspruchsvollen Applikationen

© ©0 0 O

Zuverldssige Aufrechterhaltung der Haltekraft
zum prozesssicheren Einsatz auch in Not-Aus-Szenarien

Anwendungsbeispiele

Bin Picking von Rohteilen Handhabung von Motoren

Lo



Elektromagnetisch
Magnetgreifer

Elektromagnetische Greifer

< >
Beschreibung

Kompakter Elektro-Permanentmagnet-Greifer Kompakter Elektro-Permanentmagnet-Greifer zur
zur energieeffizienten Handhabung energieeffizienten Handhabung mit integrierter
Elektronik und Riickmeldungsfunktion

Fiir ferromagnetische Werkstiicke bis zu 118 kg Fiir ferromagnetische Werkstiicke bis zu 70 kg
Werkstiickgewicht Werkstiickgewicht

Einsatzbereiche: universell einsetzbar bei groRer Einsatzbereiche: universell einsetzbar bei groBer
Teilevielfalt Teilevielfalt

Vorteile

Zuverldssiges Teilehandling in kompakten Anlagen durch Zuverldssiges Teilehandling in kompakten Anlagen durch

hohe Haltekrdfte auf kleinstem Raum hohe Haltekrdfte auf kleinstem Raum
Geringes Gewicht fiir eine hohe Dynamik in anspruchs-  Kompakte Bauweise durch integrierte Elektronik ohne
vollen Applikationen zusdtzlichen Regler

Zuverldssige Greifkrafterhaltung zum prozesssicheren 3:1-Verhadltnis von Werkstiickgewicht zu Eigenmasse fiir
Einsatz auch in Not-Aus-Szenarien eine hohe Dynamik in anspruchsvollen Applikationen

Technische Daten

Anzahl BaugroBen 14 6

Greifkraft [N] 780 .. 20370 530 .. 10550
Eigenmasse [kg] 1..25 1..8
Empfohlenes Werkstiickgewicht [kg] 0 .. 118 0..70
SchlieR-/0ffnungszeit [s] 0.3 0.2
Nennspannung [V] 400 AC 24 DC
Nennstrom [A] 2.2..12.3 3.1...9.8
Schutzart IP 54 52
Kommunikationsschnittstelle Reglerabhdngig Digitale 1/0
Variantenvielfalt +++ ++

Motor & Regler

Motor

Regler Extern Integriert
Reglertyp ECG

Umgebungsbedingungen
Sauber ([ ] e
Verschmutzt/Grobstaub o [ ]
Verschmutzt/Feinstaub und

Fliissigkeiten o o
Verschmutzt/aggressive Fliissigkeiten

Hochtemperaturbereich > 90 °C

Reinraum o (¢]
® = sehr gut geeignet @ = gut geeignet O = geeignet in kundenspezifischer Ausfiihrung

+ = mittlere Auswahl ++ = grofRe Auswahl +++ = sehr groRe Auswahl

Magnetgreifer

Greiftechni



Produktiibersicht
Zubehor

Zubehor
—

Fiir das umfangreiche Greiferprogramm bietet SCHUNK auch das passende Zubehdr. Der Universalgreifer PGN-plus-P
zum Beispiel bietet mit vielfdltigen Varianten und dem {iberlegenen Zubehdrprogramm alles fiir den flexiblen
Einsatz in Ihrer speziellen Automationsanwendung. Fiir jede Art von Anwendung und Handlingsanforderung -
auch bei extremen Bedingungen.

L6



© PGN-plus-P
Universeller 2-Finger-Parallelgreifer mit groRer Greifkraft
und hoher Momentenaufnahme durch Vielzahn-Gleitfiihrung

Sensorik

IN ...
Induktiver Naherungsschalter mit angegossenem Kabel
und geradem Kabelabgang

© IN..-SA
Induktiver Ndherungsschalter mit angegossenem Kabel
und seitlichem Kabelabgang

@ IN-C80
Induktiver Naherungsschalter, direkt steckbar
© FpPs

Flexibler Positionssensor zur Abfrage von bis zu
fiinf verschiedenen, frei wahlbaren Positionen

G APS-280
Induktiver Positionssensor zur genauen Erfassung
der Greiferbackenposition mit analogem Ausgang

@ APS-M1S
Mechanisches Messsystem zur genauen Erfassung
der Greiferbackenposition mit analogem Ausgang

® MMs22
Magnetschalter mit geradem Kabelabgang zur Abfrage
einer Position

MMS 22-PI1
Magnetschalter mit geradem Kabelabgang zur Abfrage
einer frei programmierbaren Position

© MMs22-PI2
Magnetschalter mit geradem Kabelabgang zur Abfrage
zweier frei programmierbarer Positionen

@ MMs 22-PI1-HD
MMS 22-PI1in robuster Ausfiihrung

MMS 22-PI12-HD
MMS 22-PI2 in robuster Ausfiihrung

@ MMS22-SA
Magnetschalter mit seitlichem Kabelabgang zur Abfrage
einer Position

MMS 22-P11-SA
Magnetschalter mit seitlichem Kabelabgang zur Abfrage
einer frei programmierbaren Position

MMS 22-PI1-EX
Magnetschalter in ATEX-Ausfiihrung mit geradem Kabelab-
gang zur Abfrage einer frei programmierbaren Position

® MMs-p
Magnetschalter mit geradem Kabelabgang zur Abfrage
zweier frei programmierbarer Positionen

® MMs-A
Analoger Magnetschalter mit geradem Kabelabgang
zur Erfassung der Greiferbackenposition mit analogem
Ausgang und Teachfunktion

MMS-I0L

Magnetschalter mit geradem Kabelabgang zur Erfassung
der Greiferbackenposition mit 10-Link-Schnittstelle und
Teachfunktion

Produktiibersicht
Zubehor

Komplementarprodukte

(11)

®

2]

PPD
Pneumatische Positioniereinheit fiir das flexible
Ansteuern von pneumatischen Greifern

cws

Manuelles Wechselsystem mit integrierter
Luftdurchfiihrung zum einfachen Wechseln
der Handhabungskomponenten

TCU
Toleranzkompensationseinheit zum Ausgleich
von kleineren Toleranzen in der Ebene

SDV-P-E-P
Druckerhaltungsventil zur tempordren
Kraft- oder Positionserhaltung

AGE
Ausgleichseinheit zum Ausgleich von gréBeren
Toleranzen in der X- und Y-Achse

ASG
Adapterplatte zur Kombination veschiedenster
Automationskomponenten im Baukasten

CLM
Linearmodul mit Pneumatikantrieb und
spielfrei vorgespannten Kreuzrollen

HUE
Hiille zum Schutz gegen Verschmutzung

SAD
Staubdicht-Version Nachriistsatz

Fingerzubehor

3]

UzB

Die universelle Zwischenbacke ermdglicht das
schnelle, werkzeuglose und sichere Umstecken
und Verschieben von Aufsatzbacken am Greifer

BSWS-AR
Adapterkupplung des Backenschnellwechselsystems
zum schnellen, manuellen Wechsel von Aufsatzbacken

BSWS-B
Verriegelungsmechanik des Backenschnellwechselsystems
zum schnellen, manuellen Wechsel von Aufsatzbacken

BSWS-A
Adapterkupplung des Backenschnellwechselsystems
zur Adaption an den kundenspezifischen Finger

Kundenspezifische Finger

BSWS-ABR
Fingerrohling aus Aluminium mit Schnittstelle des
Backenschnellwechselsystems

BSWS-SBR
Fingerrohling aus Stahl mit Schnittstelle des
Backenschnellwechselsystems

BSWS-UR
Verriegelungsmechanik zur Integration des Backen-
schnellwechselsystems in kundenspezifische Finger

ABR/SBR
Fingerrohlinge aus Stahl oder Aluminium mit standardi-
siertem Anschraubbild

FGR
Konfigurierbarer, werkstiickspezifischer Greiferfinger
aus Aluminium oder Stahl

ZBA
Zwischenbacken zum Umorientieren der Anschraubflache

€ -

Zubehor

Greiftechni



Fingerzubehor
Zubehor

Beschreibung

Fingerzubehor

Werkstiickspezifische
Greiferfinger

Werkstiickspezifisch
konfigurierbarer Greifer-

finger aus Aluminium

oder Stahl

Passend fiir zahlreiche
Greifertypen

Einsatzbereiche: Universell
einsetzbar

Aufsatzbackenrohling

Rohlinge aus Aluminium
oder Stahl zur kundenspezi-
fischen Nachbearbeitung

Passend fiir gangige
Greifertypen

Einsatzbereiche: Fiir einfaches
und schnelles Erstellen von
Aufsatzbacken durch
Erganzen der Spannkontur

Backenschnellwechsel-
system

25400

Backenschnellwechsel-

system bestehend aus einer
Basis und zwei Adapterbolzen

Handhabung
verschiedener
Werkstiicke

Einsatzbereiche: Bei hoher
Werkstiickvarianz zum
schnellen Wechseln der
Backen mit beliebigen
Spannkonturen

Backenschnellwechsel-
system

_ ABRISBR BSWS-B/-A BSWS-BM/-A

Werkzeugloses Backen-
schnellwechselsystem
bestehend aus einer Basis
und zwei Adapterbolzen

Handhabung
verschiedener
Werkstiicke

Einsatzbereiche: Bei
hoher Werkstiickvarianz
zum schnellen Wechseln
der Backen mit beliebigen
Spannkonturen

L8

Einfache Konfiguration
individueller Greiferfinger

Kurze Lieferzeiten fiir eine

Passende Fingerrohlinge fiir
gdngige Greifertypen

Einfach zu montieren durch

schnelle Verfiigbarkeit ohne standardisiertes Bohrbild

eigene Ressourcenbindung

Weder CAD-Programm noch

Hohe Austauschgenauigkeit

Expertenkenntnisse notwendig durch Zentrierung

dank lizenzfreiem Webtool

Schneller Austausch der
Greiferfinger durch
formschliissige Verriege-
lungsmechanik

Zeitersparnis beim Umriisten
von Applikationen

Ein einziger Greifer kann
universell in verschiedenen
Applikationen eingesetzt
werden

Ein einziger Greifer kann
universell in verschiede-
nen Applikationen
eingesetzt werden

Werkzeugloser Backen-
wechsel iiber die
Entriegelungstaste

Zeitersparnis beim
Umriisten von
Applikationen



Backenschnellwechsel-

system mit Aufsatz-
backenrohling

Backenschnellwechsel-
system

Verstellbare
Zwischenbacke

Komplementédrprodukte

Pneumatische
Positioniereinheit

Backenschnellwechsel- Backenschnellwechsel- Universelle Zwischen-

system bestehend aus
zwei Adapterbolzen
und einem Finger-
rohling

Handhabung
verschiedener
Werkstiicke

Einsatzbereiche: Bei
hoher Werkstiickva-
rianz zum schnellen
Wechseln der Backen
mit beliebigen
Spannkonturen

Schneller Austausch
der Greiferfinger
durch formschliissige
Verriegelungs-
mechanik

Zeitersparnis beim
Umriisten von
Applikationen

Keine stérenden
Befestigungsbohrun-
gen in der Fingerkon-
tur

system bestehend aus
zwei Adapterbolzen
und Verriegelungsme-
chanik des kundenspe-
zifischen Fingers

Handhabung
verschiedener
Werkstiicke

Einsatzbereiche: Bei
hoher Werkstiickva-
rianz zum schnellen
Wechseln der Backen
mit beliebigen
Spannkonturen

Schneller Austausch
der Greiferfinger
durch formschliissige
Verriegelungs-
mechanik

Zeitersparnis beim
Umriisten von
Applikationen

Keine stérenden
Befestigungsbohrun-
gen in der Fingerkon-
tur

backe fiir schnelles,
werkzeugloses und
sicheres Umstecken
und Verschieben von
Aufsatzbacken am
Greifer

Handhabung
verschiedener
Werkstiicke

Einsatzbereiche: Bei
hoher Werkstiickva-
rianz, die durch das
VergdBern der
Spannweite abgedeckt
werden kann

Greifer und finger-
seitige Zentrierung
fiir universelle und
flexible Montage
des Greifers

Stabile Flihrungsleiste
geeignet fiir lange
Greiferfinger

Rasterung prazise und
wiederholbar

Pneumatische
Positioniereinheit fir
das flexible Ansteuern
von pneumatischen
Greifern.

Die PPD ermdglicht
Flexibilitdt in allen
Anwendungen mit
pneumatischen
Greifern durch freies
Positionieren,
Greifkraft- und
Geschwindigkeits-
einstellung

Einsatzbereiche:

Durch die abgedichtete
Bauweise ist die PPD
bestens fiir den Einsatz
im industriellen
Umfeld geeignet

Freies Positionieren
eines pneumatischen
Greifers ermdglicht
Taktzeitoptimierung
oder Kollisionsvermei-
dung durch Vorpositio-
nieren der Greiferfin-
ger

Einstellbarkeit der
Greifkraft durch
Anpassung des
Ausgangsdruckes zum
Greifen unterschiedlich
empfindlicher
Werkstiicke

Einstellbarkeit der
Greiferbacken-
Geschwindigkeit fiir
werkstiickschonendes
Greifen durch die
Reduktion des
Greifimpulses

Fingerzubehor, Komplementdrprodukte

Druckerhaltungsventil

KN

Zubehor

Schutzhiille

2]

Verhindert das Entliiften Schutzhiille fiir Greifer gegen

der Verbraucher bei
Druckausfall der
Versorgungsleitung

Besonders fiir Greifer
geeignet, die nicht mit

mechanischer Erhaltung

ausgeriistet werden
kdnnen

Einsatzbereiche:
Tempordre Kraft- oder
Positionserhaltung bei
verschiedenen

pneumatischen Aktoren

H6here Betriebssicher-
heit beim Einsatz von
pneumatischen
Komponenten

Dauerhaft zuverldssiger
Einsatz dank robustem
Aufbau

Universell einsetzbar,
da mit nahezu jedem
pneumatischen Aktor
kombinierbar

duBere Einwirkungen in
verschmutzter Umgebung

Geeignet fiir Greifer PGN-plus-
P, PGN-plus, PZN-plus, EGN
und EZN

Einsatzbereiche:

Fiir Einsdtze bis zu IP65 bei
zusdtzlicher anwendungssei-
tiger Abdichtung des unteren
Hiillenabschlusses geeignet

Preiswert fiir die wirtschaft-
liche Handhabung

Nachriistbar

Platzsparend fiir geringe
Storkonturen

Zubehor

Greiftechni



Sensoren, Kabel
Zubehor

Se nsoren Abfrage einer Position Abfrage mehrerer

Positionen
1 digitaler Schaltpunkt 2 digitale Schaltpunkte

[ MMs22 [ MMs-PI1 N RMs sl

D)
e@ ,{9 @ @‘; e,f P4

I
(2]

Technische Daten

Anzahl BaugroRen 1 1 10 2 1
Wirkprinzip Magnetisch Magnetisch Induktiv Reed Magnetisch
IP-Schutz max. 67 67 67 67 67
Versorgungsspannung [V DC] 24 24 24 24 24

Max. Schaltstrom [mA] 50 50 100 .. 200 400 25
PNP-Version [ ] ([ ] [ ] [ ] [ ]
NPN-Version [} ° ° °

LED-Anzeige [ ] [ ] [ ] [ ]
Min./max. Umgebungstemperatur [C°]  -10.. 70 -10..70 -25..70 -5..70 -10..70
SchlieRer [ ] [ ] [ ] [ ] [ ]
Offner )

Anschlussart

Anzahl Adern 3 3 3 3 L
Kabelversion [ ] [ ] [ ] [}
Stecker M8-Version [ ] [ ] [ ] [ ] [ ]
Stecker M12-Version [ ]

Sauber [ ] ([ ] ([ ] [ ] [ ]
Leicht verschmutzt [ ] [ ] [ ] ° [}
Stark verschmutzt [} o

® = gut geeignet/voll unterstiitzt

Kabel
Kabel

N

\
Beschreibung
Optimal geeignet fiir die Signallibertragung Optimal geeignet, um SCHUNK-Komponenten zu
der SCHUNK-Sensorik versorgen und anzusteuern

Einsatzbereiche: fiir den Einsatz an allen SCHUNK-Sensoren  Einsatzbereiche: fiir den Einsatz an allen SCHUNK-
sowie Komponenten mit integrierter Sensorik Greif-, Dreh- und Linearmodulen sowie an zahlreichen
Komponenten des Bereiches Roboterzubehor

Industrielle Standard-Steckverbinder Industrielle Standard-Steckverbinder
Verschiedene Anschliisse mdglich Verschiedene Anschliisse moglich
(gerade/gewinkelt) (geradel/gewinkelt)

Kombination mit Anschlusssteckverbinder moglich Kombination mit Anschlusssteckverbinder moglich



Sensoren, Kabel
Zubehdor

Abfrage Gesamthub

5 digitale Schaltpunkte 10-Link-Signal Analogsignal

O) G /S =

e
\ ‘7

1 3 1 1 1 1
Magnetisch Magnetisch Magnetisch Mechanisch Induktiv Magnetisch
67 67 67 67 67 67
24 24 24 24 24 24
100 200 25
[ [ ] [ ]
[ J [ ] [
5..55 -25..70 5..55 0..60 -10..70 5..55
[ [ [ ]
L 7 3 [ 3 3
[ ] [ J [ [ ]
[ [ ] [ ] [
[ ] [ ]
[ [ [ J [ ® [
[ J [ J [ ] [ [ ] [

Steckverbinder

- Kommunikationskabel Leistungs-/Geberkabel Anschlusssteckverbinder

&

Optimal geeignet fiir die zuverldssige Optimal geeignet um SCHUNK-Komponenten zu Fiir das Konfektionieren von Leitungen fiir Sensoren
Ubertragung der Bussignale von der iiberge- versorgen und Signale zu libertragen und Aktoren

ordneten Steuerung an die mechatronischen

SCHUNK-Komponenten

Einsatzbereiche: fiir den Einsatz an allen Einsatzbereiche: fiir den Einsatz an allen SCHUNK- Einsatzbereiche: in Verbindung mit Sensoren,
SCHUNK-Greif-, Dreh- und Linearmodulen Greif-, Dreh- und Linearmodulen sowie an Aktoren, Verteilern und Kabeln. Uberall dort, wo
sowie an zahlreichen Komponenten des zahlreichen Komponenten des Bereiches Roboter- kundenspezifische Leitungslangen bendtigt werden.
Bereiches Roboterzubehdr zubehor

Industrielle Standard-Steckverbinder Industrielle Standard-Steckverbinder Industrielle Standard-Steckverbinder
Verschiedene Anschliisse mdglich Verschiedene Anschliisse moglich Verschiedene Anschliisse moglich
(gerade/gewinkelt) (gerade/gewinkelt) (gerade/gewinkelt)

In Torsions- oder Schleppkettentauglichkeit Passend fiir den Anschluss an die jeweilige Einfache Montage

verfligbar SCHUNK-Komponente

Zubehor

Greiftechni



iiberblick
Automatisierungstechnik

Automatisierung mit SCHUNK

Mit uns meistern Sie jede Herausforderung

Fiir die automatisierte Handhabung von Werkstiicken bietet SCHUNK ein umfassendes Produktportfolio
fiir technische Losungen. 0b Pick & Place-Einheiten, Linearmodule oder Mehrachssysteme - als
Komplettanbieter von Handhabungslosungen beraten wir Sie gerne. Applikationsspezifische Auto-
matisierungssysteme sorgen fiir hohe Dynamik bei kurzen Taktzyklen — von der Kleinteilemontage in
der Elektronikfertigung liber das Be- und Entladen von Werkzeugmaschinen bis zur Handhabung von
Lebensmitteln, Pharmazeutika oder Medical Devices.
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Schwenkeinheiten

SCHUNK bietet ein einzigartiges Spektrum an Schwenk- und
Drehmodulen mit vielfdltigen Optionen an.

Linearmodule & Achssysteme

0b Vielfalt an Lineartechnik aus einer Hand fiir die High-Speed-
Montageautomation oder ein umfangreiches Achsportfolio fiir
die Maschinenbe- und entladung — SCHUNK ist der Partner fiir
jede Art der Automatisierung von Handlingprozessen.

Wechselsysteme &
Durchfiihrungsmodule

Im Bereich der Automatisierung bietet SCHUNK das umfang-
reichste Portfolio an Komponenten fiir Roboteranwendungen,
vom Kleinteile- bis hin zum Schwerlasthandling.

Drehdurchfiihrungen

SCHUNK-Drehdurchfiihrungen sind der moderne
Standard fiir den Einsatz im stationdren Bereich
und bei der Automatisierung.

Ausgleichseinheiten &
Kollisionsschutz

Damit es nicht zu Beschddigungen an Werkzeugen oder Werk-
stiicken kommt, gewdhrleisten SCHUNK-Ausgleichseinheiten die
erforderliche Nachgiebigkeit. Zudem sind Uberwachungsmodule
ein wirksames Instrument fiir die prozesssichere Fertigung im
automatisierten Handlingprozess.

Kraft-Momenten-Sensoren

Wenn exakte Ergebnisse erreicht werden miissen, verhelfen die
prazisen SCHUNK-Kraft-Momenten-Sensoren dem Roboter zum
notigen Feingefiihl.

Bearbeitungswerkzeuge

Entgraten, Schleifen und Polieren — anspruchsvolle Aufgaben
wie das Abtragen von Material oder das Veredeln von
Werkstiicken kénnen mithilfe der R-EMENDO-Werkzeuge
einfach und schnell automatisiert werden.

Ausgleichseinheiten & " Wechselsysteme & . L
Kollisionsschutz Drehdurchfiihrungen Durchfiihrungsmodule Linearmodule & Achssysteme Schwenkeinheiten

Kraft-Momenten-Sensoren

Bearbeitungswerkzeuge

techn

isierungs

Automat



Produktiibersicht
Schwenkeinheiten

Pneumatische Schwenkeinheiten
f

Schwenken und Drehen sind universelle Prozesse, die iiberall in der Industrie beim automa-
tisierten Handling von Werkstiicken bendtigt werden. Die Anforderungen an die eingesetzten
Komponenten sind dabei sehr hoch und individuell. SCHUNK bietet ein einzigartiges Spektrum
an pneumatischen Schwenk- und Drehmodulen mit vielfdltigen Optionen an.

Pneumatische Schwenkeinheiten
von SCHUNK bieten lhnen viele Vorteile:

© Das passende Produkt fiir lhren Anwendungsfall
im Standard lieferbar dank Baureihenvielfalt

Zahlreiche Optionen verfiigbar
z. B. integrierte Medien- und Elektrodurchfiihrung und pneumatische Mittelstellung

Speziell entwickelte StoRdampfer
fiir hohe Massentragheiten und schnelle Taktzeiten

Online-Konfigurator fiir Greif-Schwenk-Einheiten
erleichtert das Finden des richtigen Produkts

© ©0 0 ©

Vielfdltiges Zubehor lieferbar

Anwendungsbeispiele

Handling von Roh- und Fertigteilen Blechhandling
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Elektrische Schwenkeinheiten
f

Die elektrischen Schwenkeinheiten von SCHUNK werden den hohen Anforderungen an
Schwenk- und Drehbewegungen in der Automatisierung mehr als gerecht. Neben den vielfdltigen
Optionen und der groBen Bandbreite an Varianten ist die universelle Einsatzmoglichkeit der
Schwenk- und Drehmodule pradestiniert fiir individuelle Anwendungen jeder Art.

Elektrische Schwenkeinheiten
von SCHUNK bieten lhnen viele Vorteile:

© Das passende Produkt fiir Inren Anwendungsfall
im Standard lieferbar dank Baureihenvielfalt

Beliebige Zwischenpositionen ermdglichen hochflexible Prozesse
und die optimale Anpassung an die jeweilige Applikation

von der passenden Technologie bis hin zur Auslegung

Vielfdltige Ansteuerungsmaoglichkeiten

[+
© Umfangreicher Beratungsservice
[+
zur einfachen Einbindung in bestehende Steuerungskonzepte
[+

Zahlreiche Optionen verfiigbar
z. B. integrierte Medien- und Elektrodurchfiihrung und integrierte Haltebremse

Anwendungsbeispiele

Handling von elektronischen Bauteilen

Handhabung von Endprodukten

Produktiibersicht
Schwenkeinheiten

Schwenkeinheiten

techn

isierungs

Automat



Pneumatische Drehmodule
Schwenkeinheiten

Schwenkeinheiten

Schwenkkopf

Schwenkfliigel

Beschreibung

Universalschwenkeinheit
fiir pneumatische
Schwenk- und Wende-
bewegungen

Fiir jegliche Schwenkbewe-
gungen einsetzbar

Universalschwenkeinheit
fiir pneumatische
Schwenk- und Wende-
bewegungen

Fiir jegliche Schwenkbewe-

gungen einsetzbar

Universalschwenkkopf fiir
gleichzeitiges Be- und
Entladen von Werkstiicken
mit integrierter Fluid- und
Elektrodurchfiihrung

Ideal zum Be- und
Entladen von Werkzeug-
maschinen

Miniaturschwenkfliigel fiir
leichte Schwenkaufgaben
bis 180°

Vielseitiges Anwendungs-
spektrum

Sauber abgestufte Baureihe Acht elektrische Signale

Sauber abgestufte Baureihe
mit gleichmaRigem
Drehmoment-

wachstum

GroRe Mittenbohrung zur
Durchfiihrung von Kabel und
Schlduchen bei gleicher
Bauhohe der Einheit

Voreingestellter StoRdamp-
ferhub fiir einfache und
schnelle Inbetriebnahme

mit gleichmdRigem
Drehmoment-
wachstum

Schwenkwinkel 90° oder
180° wahlbar, anwen-
dungsspezifische Winkel
sind auf Anfrage erhdltlich

Endlageneinstellbarkeit
+3°/-3° (klein) oder
+3°/-90° (groR) wahlbar

kabellos durchfiihrbar

Deutliche Minimierung des
VerschleiRes und kiirzere
Beladezeiten durch hohe
Dampfleistung dank
hydraulischer StoRdampfer

Mediendurchfiihrung und
Antriebsanschluss sowohl
liber Verschraubung als
auch iiber schlauchlosen
Direktanschluss moglich

Durch kompakte Bauweise
Anbau mehrerer Module
nebeneinander moglich

Flexible Einstellung des
Schwenkwinkels von 0 -
180°

Drehwinkelfeineinstellung
zur sensiblen Einstellung
der Endlagen

Technische Daten

Drehwinkel < 360° [°]
Drehwinkel > 360° [°]

0..180

Anzahl BaugroRen 8
Drehmoment [Nm] 0.45 .. 23.7
Eigenmasse [kg] 0.252..9.74
Max. zuldssige Massentragheit [kgm?] 0.0007
Wiederholgenauigkeit [°] 0.03..0.06
Schutzart IP L0/65

Greifkraft [N]

Hub pro Backe [mm]

Empfohlenes Werkstiickgewicht [kg]
SchlieR-/0ffnungszeit [s]

Max. zuldssige Fingerldnge [mm]

0..180

3..115

.. 26.5
32

0.05

180

90 ..180

..3.6
0.09..0.71
0.005

0.05

52

Optionen/Varianten

Mittenbohrung

Pneumatische Drehdurchfiihrung
Elektrische Drehdurchfiihrung
Mittelstellung

ATEX-zertifiziert
Greifkrafterhaltung

Abfragemaoglichkeiten

Induktive Ndherungsschalter [ ] [ ] [
Magnetschalter [ ] [ [} [}
Sauber [} ° ° °
Leicht verschmutzt [ ] [ ] [ [
Stark verschmutzt [ ] ([ ] [

@ = voll unterstiitzt

i

6



Pneumatische Drehmodule, Greif-Schwenk-Module
Schwenkeinheiten

Rundschalttisch Schwenkfinger Greif-Schwenk-Modul mit
Parallelgreifer

Universalschwenkfliigel mit hohem  Rundschalteinheit fiir endloses Drehen Schwenkfinger zum Drehen von Kompakte Greif-Schwenk-Kombina-
Drehmoment, bis zu 22 Nm fiir mit Drehwinkel bis zu 90° pro Takt Werkstiicken, die z. B. durch einen tion bestehend aus einem kraftigen
schnelle Schwenkaufgaben Greifer gegriffen werden, oder auch  Schwenkfliigelantrieb, einer
als besondere Schwenkeinheit Endlagen- und Dampfungseinrich-
einsetzbar tung sowie einem 2-Finger-Parallel-
greifer
Bei schnellen Bewegungszyklen Vielseitiges Anwendungsspektrum Zum Greifen und Schwenken von

kleinen bis mittleren Werkstiicken in
sauberen Umgebungen

Anschlagsystem mit integrierter Rechts-, Links- oder Pendelbetrieb Integrierte hydraulische Platzsparend durch die kompakte
Drehwinkelfeineinstellung zur rein per Steuerung maglich, Endlagendampfung fiir schnelle Verschmelzung von Drehantrieb,
sensiblen Einstellung der Endlagen absolute Flexibilitat fiir Ihre Schwenkzyklen Anschlags-Dampfungseinheit und
Anwendung Greifer
Hochste Wiederholgenauigkeiten Hohe Dampfleistung durch Einsatz Spielfreie Endlagen fiir hdchste Kostensenkend durch den Entfall der
durch direkten Antrieb des Drehtellers  hydraulischer StoRdampfer zur Positioniergenauigkeit Adapterplatten und des Projektie-
mit integriertem Schwenkfliigelzylinder Verwendung groRer Drehteller rungs- bzw. Konstruktionsaufwandes
AuRerst kompakte Bauweise fiir GrolRes, feststehendes Mittelteil Gegenlager ohne Antrieb und Leistungsfahig fiir noch hohere Massen
minimale Stérkonturen zur einfachen Erganzung weiterer Dampfung als preiswerte Ausfiihrung und Tragheiten durch die Variante mit
Aufbauten der zweiten Lagerstelle hydraulischen StoRddampfern

90/180 90 .. 180 0..180
mit Taktung 22.5° .. 90°

L 3 L L

0.7..22 3.1..29.3 0.64 .. 10 0.3..2.9

0.65..8.3 1..8.3 0.55..5 0.37..1.51

0.27 0.6

bis zu 0.036 0.04 .. 0.09° 0.07 0.02

40 50 54 30
39..162
1.5..10
0.2..0.61

0.01..0.05/0.01 .. 0.05

vl
~

Schwenkeinheiten

techn
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Elektrische Drehmodule
Schwenkeinheiten

Schwenkeinheiten

N,

Beschreibung

Servoelektrische Miniaturdreheinheit Miniaturdreheinheit mit

Elektrisches Schwerlastdrehmodul
mit adaptierbarem Servomotor,
Drehwinkeln > 360°, Mittenbohrung
und optionalen Durchfiihrungen

Vorteile

mit einem Drehwinkel > 360°,
Mittenbohrung und Prdzisions-
getriebe

drehmomentstarkem Torquemotor
mit Absolutwertgeber und elektri-
scher bzw. pneumatischer
Drehdurchfiihrung

Modulares Antriebskonzept zur
Adaption gangiger Servomotoren
wie z. B. von Bosch und Siemens

Einfache Anlagenintegration durch
Verwendung des Vorzugsmotors und
der bereits vorhandenen Feldbus-
und Sicherheitstechnik

In 90°-Schritten schwenkbarer
Antrieb zur flexiblen Adaption an
Portale oder an Roboter

Biirstenloser DC-Servomotor fiir
den flexiblen Einsatz durch die
Regelbarkeit von Position, Ge-

schwindigkeit und Drehmoment

Hohes Drehmoment, Geschwindig-
keit und Genauigkeit fiir schnelles
Beschleunigen und kurze Taktzeiten
bei hoher Prdzision

Komplette Integration der Regel-

Mit absolutem Wegmesssystem fiir
weniger Programmieraufwand und
Zeitersparnis bei der Inbetriebnahme
und im Betrieb

Hohe Dynamik fiir kiirzere Zykluszei-
ten dadurch hohe Produktivitat

Integrierte Luft- und Elektrodurch-

und Leistungselektronik zum Aufbau filihrung zur sicheren Energieversor-
eines dezentralen Steuerungssystems gung der Greifer

Technische Daten

Anzahl BaugroBen 1

Drehmoment [Nm] 75

Max. Drehzahl [min-1] 62.5
Eigenmasse [kg] 15.5

Max. zuldssige Massentragheit [kgm?] 20
Wiederholgenauigkeit [°] 0.035
Getriebeiibersetzung L8
Zwischenkreis-/Nennspannung [V] Motorabhdngig
Nennstrom [A]

Durchmesser Mittenbohrung [mm] 22

Anzahl Durchfiihrung elektrisch 0

Anzahl Durchfiihrung pneumatisch 8

Schutzart IP 65

Typ Messsystem Motorabhdngig
Drehwinkel [°] > 360°

Greifkraft [N]/Offnungswinkel [Nm]
Hub/Offnungswinkel pro Backe [mm]/[°]
Empfohlenes Werkstiickgewicht [kg]
SchlieR-/0ffnungszeit [s]

Max. zuldssige Fingerlange [mm]

54 .. 65

Inkrementell

>360°

0.4 ..
600

1.2

.. 1.8
0.011
0.01

530
0.43..1.6

L
2
40 .. 54

Absolut, Messystem HIPERFACE und
DRIVE-CLiQ

>360°

Motor & Regler

Integriert
Integriert

Integriert
Extern
Bosch Rexroth, Siemens*

Motor Adaptierbar

Regler Extern

Reglertyp Motorabhdngig
Optionen/Varianten

Mittenbohrung [ ]
Pneumatische Drehdurchfiihrung [ ]

Elektrische Drehdurchfiihrung
Bremse [ ]

Umgebungsbedingungen
Sauber [}
Leicht verschmutzt

Stark verschmutzt [ ]

® = gut geeignet/voll unterstiitzt * = Weitere Regler auf Anfrage erhdltlich

vl
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Greif-Schwenk-Module
Schwenkeinheiten

Greif-Schwenk-Modul mit Parallelgreifer

L e

-

Elektrische Universaldreheinheit mit Flache elektrische Universaldreheinheit mit Elektrisches 2-Finger-Parallel-Greif-Schwenk-
Torquemotor und Drehwinkel > 360° sowie Torquemotor und Drehwinkel > 360°, IP40O- Modul mit leichtgdngiger, wadlzgefiihrter
optionaler Haltebremse, Drehdurchfiihrung bzw. IP54-Schutzart und optionaler elektrischer ~ Grundbackenfiihrung

und IP54-Schutzart Haltebremse

Integrierter Torquemotor fiir hohes Drehmoment  Integrierter Torquemotor fiir hohes Drehmoment  Ansteuerung iiber digitale 1/0 zur einfachen

und flexiblen Einsatz durch Regelbarkeit von und flexiblen Einsatz durch Regelbarkeit von Inbetriebnahme und schnellen Einbindung in
Position, Geschwindigkeit und Drehmoment Position, Geschwindigkeit und Drehmoment bestehende Anlagen

GroRe Mittenbohrung zur Durchfiihrung von Extrem flache Bauweise fiir eine minimale Nahezu keine Verschleiteile fiir hohe Maschinen-
Leitungen und Medienschlduchen Storkontur und den Einsatz auf engstem Raum verfiigbarkeit und geringe Betriebskosten
Kompakte Bauweise fiir eine minimale Storkontur Mit absolutem Wegmesssystem fiir weniger Geringer Platzbedarf durch die kompakte

und den Einsatz auf engstem Raum Programmieraufwand und Zeitersparnis bei der Verschmelzung von Drehantrieb und Greifer

Inbetriebnahme und im Betrieb

w
=
N

2.5..10 1.4..32 0.04..0.11
140 .. 2300 150 .. 600
2.7..10.9 2.4 ..23.8 0.45..1.2
0.6 5.53 0.00018
bis zu 0.01 bis zu 0.01 1
560 560 24
1.2..1.8 0.96 .. 4.4 1.6
25..92
8 0
0
40 40 .. 54 30
Inkrementell Absolut, Messsysteme HIPERFACE‘@,
HIPERFACE DSL® und DRIVE-CLiQ
> 360° > 360° 30..270
15 .. 140
3..6
0..0.55
0.03..0.22

Ul
o

Integriert Integriert Integriert
Extern Extern Integriert
Bosch Rexroth, Siemens* Bosch Rexroth, Siemens*

[ BN BN BN J
isierungs
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Produktiibersicht
Linearmodule & Achssysteme

Linearmodule & Achssysteme
:

0b fiir Positionier- und Bewegungsaufgaben genauso wie fiir jede Art der Automatisierung von
Handlingprozessen - SCHUNK bietet die Vielfalt der Lineartechnik aus einer Hand. Verschiedenste
Standardmodule kdnnen zu einem Gesamtsystem kombiniert werden. Dabei gibt es sowohl beim
Antriebs- als auch beim Fiihrungskonzept viele Varianten zur Auswahl.

Die Vorteile von SCHUNK-Linearmodulen
und Achssystemen

© Flexible und umfangreiche Kombinationen
mit unterschiedlichen Antriebskonzepten
Uber 25 Jahre Erfahrung im Bereich der Lineartechnik

GroBes Achssystemportfolio mit mehr als 450 Standardkomponenten
pneumatisch und elektrisch

Umfassender Beratungsservice
von der passenden Achstechnologie bis hin zur Auslegung

© 0 00

Vormontierte Komplettldsungen fiir minimalen Montageaufwand
und sofortige Inbetriebnahme inkl. Inbetriebnahme-Unterstiitzung

Variantenvielfalt

Pneumatische Linearachsen Elektrische Linearachsen Achssysteme

60



Anwendungsbeispiele

Handling von Zahnrddern

Montage von Zahnrddern

Produktiibersicht
Linearmodule & Achssysteme

Linearmodule & Achssysteme

techn

isierungs
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Pneumatische Linearmodule
Linearmodule & Achssysteme

Pneumatische Linearmodule

Universallinearmodul

Beschreibung

Linearmodul mit Pneumatikantrieb und
spielfrei vorgespannten Kreuzrollen, in Prismen-

schienen gefiihrt

Linearmodul mit Pneumatikantrieb und Kugelbuchsen-
flihrung in liber 10.000 Kombinationsmdglichkeiten

Geschlossene Schlittenkonstruktion

fiir hohe Steifigkeit

StoBRdampfer und Naherungsschalter integriert
in die Projektionsflachen fiir vibrationsfreie
Bewegungen und Endlagenabfrage

Kompakte BaumaRe fiir minimierte Storkonturen

des Gesamtsystems

Doppel-Lagerung der Fiihrungswellen in den
Kugelbuchsen fiir hohe Lastaufnahmen und Wiederhol-
genauigkeiten < 0,015 mm

StoBRdampfer und Naherungsschalter integriert in die
Projektionsflachen fiir vibrationsfreie Bewegungen und
Endlagenabfrage

Stark dimensionierte Fiihrungswellen fiir hohe
Steifigkeit

Technische Daten

Anzahl BaugroRen

Anzahl Kolben 1
Wiederholgenauigkeit [mm] bis zu 0.01
Nutzhub [mm] 0..450

Max. Antriebskraft [N] 753

Eigenmasse [kg] 0.44 .. 15.81
Endlagen einstellbar Ja

Max. Einstellung Endlagen

pro Seite [mm] 2

Fiihrungsart Kreuzrollenfiihrung
Variantenvielfalt +++

Erforderliche Wartung Hydraulische StoBdampfer, Schmierung der Fiihrung,

Austausch von Dichtungen

Bemerkung Optional mit bis zu zwei Zwischenpositionen und mit

Absenksperre lieferbar

1

bis zu 0.02
0..300
753
0.5..13.2
Ja

25

Kugelbuchsenfiihrung
++

Hydraulische StoBd@mpfer, Schmierung der
Fiihrung, Austausch von Dichtungen

Optional mit bis zu zwei Zwischenpositionen,
Absenksperre und Staubdichtversion lieferbar

Antriebsart

Kolbenstangenzylinder
Kolbenstangenlose Zylinder

Umgebungsbedingungen

Sauber
Leicht verschmutzt
Stark verschmutzt

@ = voll unterstiitzt O = technisch moglich

+ = mittlere Auswahl ++ = grolRe Auswahl +++ = sehr groBe Auswahl



Pneumatische Linearmodule
Linearmodule & Achssysteme

e 1

-
-
o

.
BB W B W
srTasTerece

= m =

-

Linearmodul mit optimierter Bauldnge, mit Hubmodul mit optimierter Bauldnge, mit Linearachse mit integriertem pneumatischen
Pneumatikantrieb und spielfrei vorgespannten Pneumatikantrieb und spielfrei vorgespannten Antriebszylinder und spielfrei vorgespannten
Kreuzrollen Kreuzrollen Kugelumlauffiihrungen

Filihrungsprinzip Kreuzrollen und solide Fliihrungsprinzip Kreuzrollen und solide Hohe Momentenbelastbarkeit durch Einsatz
Konstruktion garantieren hohe Lastaufnahmen Konstruktion garantieren hohe Lastaufnahmen leistungsfahiger Profilschienen
und Endlagengenauigkeiten in allen Einbaulagen und Endlagengenauigkeiten

Vorgespannte Kreuzrollenfiihrungen, dadurch In allen Einbaulagen vorgespannte Kreuzrollen- Hohe Achssteifigkeit durch spezielle Ziehprofil-
absolut spielfrei fliihrungen, dadurch absolut spielfrei geometrie
Hohe Tragzahlen in allen Lastrichtungen Hohe Tragzahlen in allen Lastrichtungen Eine geschliffene Verzahnung sichert hohe

Prdzision und Oberflachengiite der Grundbacken
sowie eine erhdhte Nutzungsdauer durch
bearbeitete Auflageflachen fiir die Fiihrung

6 b 2

1 1 1

bis zu 0.01 bis zu 0.01 0.04

0..150 0..150 0..3700

482 482 250

0.07..5.32 0.5..5.64 3..44.91

Ja Ja Ja

25 25 50

Kreuzrollenfiihrung Kreuzrollenfiihrung (Doppel-)Profilschienenfiihrung

++ + +++

Hydraulische StoBda@mpfer, Schmierung der Hydraulische StoBdd@mpfer, Schmierung der Hydraulische StoBd@mpfer, Schmierung der
Fiihrung, Austausch von Dichtungen Fiihrung, Austausch von Dichtungen Fiihrung, Austausch von Dichtungen
Optional mit Absenksperre lieferbar Optional mit Absenksperre lieferbar Optional mit Faltenbalg, mehreren Zwischen-

positionen und Schleppkette lieferbar

Linearmodule & Achssysteme

techn
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Automat



Elektrische Linearmodule
Linearmodule & Achssysteme

Elektrische Linearmodule

Lineardirektachsen

Kompakt-Linearmodule Universal-Linearmodul

Root

LDK
y \

d

|

Beschreibung

Elektrisches Linearmodul
mit Direktantrieb und
integrierter Steuerung,
spielfrei gefiihrt mit
vorgespannter Walzfiihrung

Kurzhubachse mit
Lineardirektantrieb und
Kreuzrollenfiihrungen

Der dynamische Achs-All-
rounder perfekt zuge-
schnitten auf Ihre
Anwendung

Kompakte Kurzhubachse
mit Linearmotor und
Rollenfiihrung

Ansteuerung liber digitale
110 zur einfachen Inbetrieb-
nahme und schnellen
Einbindung in bestehende
Anlagen

Zehnstufig einstellbare
Ein- und Ausfahrgeschwin-
digkeit fiir hohe Flexibilitat
in der Zykluszeit

Lineardirektantrieb zum
nahezu verschleiBfreien
Einsatz fiir eine

hohe Lebensdauer

Integrierter Motor und
Messsystem in der Achse
minimieren Stérkonturen
und Platzbedarf

Ausriistbar mit absolutem
Wegmesssystem fiir
weniger Programmierauf-
wand und Zeitersparnis
bei der Inbetriebnahme
und im Betrieb

Hohe Dynamik fiir kiirzere
Zykluszeiten dadurch hohe
Produktivitat

Nahezu keine VerschleiR-
teile fiir hohe Standzeit
und Zuverldssigkeit des
Systems

Hohe Tragzahlen fiir hohe
Belastbarkeit und
Lebensdauer

Hohe Dynamik fiir kiirzere
Zykluszeiten dadurch hohe
Produktivitdt

Nahezu keine VerschleilR-
teile flir hohe Standzeit
und Zuverldssigkeit des
Systems

Kein mechanisches Spiel
zwischen den Antriebs-
elementen fiir schnelles
Ansprechverhalten und
hohe Positionier-
genauigkeit

Geringes Schwingen und
hohe Haltekraft fiir kiirzeste
Positionierzeiten und
Prozessstabilitat

Technische Daten

Anzahl BaugroRen
Wiederholgenauigkeit [mm]
Max. Nutzhub [mm]

Max. Antriebskraft [N]

Max. Geschwindigkeit [m/s]
Max. Beschleunigung [m/s?]
Typ Messsystem
Fiihrungsart
Variantenvielfalt

Erforderliche Wartung

Bemerkung

3 1 2 2
+0.01 +0.01 +0.01 +0.01
200 125 5500 200
104 150 2400 500
Auto-Learn-Funktion L 5 L
Auto-Learn-Funktion 100 100 40

Kreuzrollenfiihrung

++

Wartungsfrei

Endlagenachse mit
mechanisch einstellbaren
Endlagenpositionen,
optional mit Lastausgleich
lieferbar

Absolut oder inkrementell
Kreuzrollenfiihrung

+++

Reinigung der Magnet-
bahnen, Schmierung der
Fiihrung

Frei programmierbar,
optional mit Absenksperre,

Bremse oder Lastausgleich
lieferbar

Absolut oder inkrementell
Profilschienenfiihrung

+++

Reinigung der Magnet-
bahnen, Schmierung der
Fiihrung

UL-Zertifizierung im
Standard, frei programmier-
bar, optional mit zusatzli-
chem Schlitten, Bremse,
Abdeckband, Schmieradap-
ter, Endschalter, Referenz-
schalter oder Schleppkette

Absolut oder inkrementell
Rollenfiihrung

++

Reinigung der Magnet-
bahnen

Frei programmierbar,
optional mit Bremse,
Endschalter, Referenzschal-
ter, Schleppkette,
unterstiitztem Profil
lieferbar

Antriebsart

Spindelantrieb
Zahnriemenantrieb
Zahnstangenantrieb
Direktantrieb (Linearmotor)
Motor & Regler

Motor

Antriebsregler
Schnittstellen

[ J [ ] [ ] [ ]
Integriert Integriert Integriert Integriert
Integriert Bosch Rexroth, Siemens* Bosch Rexroth, Siemens* Bosch Rexroth, Siemens*
Digtale /0 Sercos Ill, EtherNet/IP, Multi-Ethernet (Sercos III, Multi-Ethernet (Sercos lll,

EtherCAT, PROFINET, PROFIBUS

DP, PowerlLink, CANopen

PROFINET 10, EtherNet/IP,
EtherCAT), PROFIBUS

PROFINET 10, EtherNet/IP,
EtherCAT), PROFIBUS

Umgebungsbedingungen

Sauber
Leicht verschmutzt

® = voll unterstiitzt
+ = mittlere Auswahl

=)}

L

++ = groRe Auswahl
* = Weitere Regler auf Anfrage erhdltlich

+++ = sehr groBe Auswahl



Elektrische Linearmodule
Linearmodule & Achssysteme

Universal-Linearmodule Flach-Linearmodul

Universelle Linearachse mit Universelle Linearachse mit Universelle Linearachse mit drei- Flache Linearachse mit Linearmotor
einfachem X-Profil, Linearmotor doppeltem X-Profil, Linearmotor fachem X-Profil, Linearmotor und und Profilschienenfiihrung
und Rollenfiihrung und Rollenfiihrung Rollenfiihrung

Nahezu keine VerschleiRteile fiir Nahezu keine VerschleiRRteile fiir Nahezu keine VerschleiRteile fiir Nahezu keine VerschleiRteile fiir
hohe Standzeit und Zuverldssigkeit hohe Standzeit und Zuverldssigkeit des hohe Standzeit und Zuverldssigkeit hohe Standzeit und Zuverldssigkeit
des Systems Systems des Systems des Systems

Kein mechanisches Spiel zwischen Kein mechanisches Spiel zwischen Kein mechanisches Spiel zwischen Kein mechanisches Spiel zwischen
den Antriebselementen fiir schnelles den Antriebselementen fiir schnelles  den Antriebselementen fiir schnelles den Antriebselementen fiir schnelles
Ansprechverhalten und hohe Ansprechverhalten und hohe Ansprechverhalten und hohe Ansprechverhalten und hohe
Positioniergenauigkeit Positioniergenauigkeit Positioniergenauigkeit Positioniergenauigkeit

Geringes Schwingen und hohe Geringes Schwingen und hohe Geringes Schwingen und hohe Geringes Schwingen und hohe
Haltekraft fiir kiirzeste Positionier- Haltekraft fiir kiirzeste Positionier- Haltekraft fiir kiirzeste Positionier- Haltekraft fiir kiirzeste Positionier-
zeiten und Prozessstabilitat zeiten und Prozessstabilitdt zeiten und Prozessstabilitdt zeiten und Prozessstabilitat

N
N
N
N

+0.01 +0.01 +0.01 +0.01

2700 2700 2700 3800

500 1000 1500 500

[ [ L [

40 40 40 40

Absolut oder inkrementell Absolut oder inkrementell Absolut oder inkrementell Absolut oder inkrementell
Rollenfiihrung Rollenfiihrung Rollenfiihrung Rollenfiihrung

+++ ++ ++ +

Reinigung der Reinigung der Reinigung der Reinigung der

Magnetbahnen Magnetbahnen Magnetbahnen Magnetbahnen

Frei programmierbar, optional mit Frei programmierbar, optional mit Frei programmierbar, optional mit Frei programmierbar, optional mit
Bremse, Endschalter, Referenzschalter, Bremse, Endschalter, Referenzschalter, Bremse, Endschalter, Referenzschalter, Bremse, Endschalter, Referenzschalter,
Schleppkette, unterstiitztem Profil Schleppkette, unterstiitztem Profil Schleppkette, unterstiitztem Schleppkette lieferbar

lieferbar lieferbar Profil lieferbar

techn

Integriert Integriert Integriert Integriert

Bosch Rexroth, Siemens* Bosch Rexroth* Bosch Rexroth, Siemens* Bosch Rexroth, Siemens*

Multi-Ethernet (Sercos I1l, PROFINET 10, Multi-Ethernet (Sercos Ill, PROFINET 10, Multi-Ethernet (Sercos 111, PROFINET Multi-Ethernet (Sercos 11I, PROFINET

EtherNet/IP, EtherCAT), PROFIBUS EtherNet/IP, EtherCAT), PROFIBUS 10, EtherNet/IP, EtherCat), PROFIBUS 10, EtherNet/IP, EtherCAT), PROFIBUS
[ J [ ] [ J [ J

[=))
i

Linearmodule & Achssysteme
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Elektrische Linearmodule
Linearmodule & Achssysteme

Elektrische Linearmodule
Mechanische Achsen

Lineartisch Universallinearmodul

- :
=~

Beschreibung

Flacher Lineartisch mit Spindelantrieb und Universallinearmodul mit wahlweise Zahnriemen- oder
Doppelprofilschienenfiihrung Spindelantrieb sowie verschiedenen Fiihrungsoptionen

Adaptierbarer Antriebsmotor zur flexiblen Ansteuerung Adaptierbarer Antriebsmotor zur flexiblen Ansteuerung
und einfachen Einbindung in bestehende Steuerungs-  und einfachen Einbindung in bestehende Steuerungs-
konzepte konzepte

Doppelprofilschienenfiihrung fiir sehr hohe Kraft- und Wahlweise Zahnriemen- oder Spindelantrieb fiir den
Momentenbelastungen optimalen Antrieb bei der Anwendung

Extrem flache Bauweise fiir minimale Storkonturen Verschiedene Fiihrungsoptionen zur optimalen
Anpassung an die Anwendung

Technische Daten

Anzahl BaugréBen L 12

Wiederholgenauigkeit [mm] +0.03 0.03 bzw. 0.08**

Max. Nutzhub [mm] 2540 7720

Max. Antriebskraft [N] 18000 18000**

Max. Geschwindigkeit [m/s] 2.5 8

Max. Beschleunigung [m/s?] 20 60

Typ Messsystem Motorabhdngig Motorabhdngig

Fiihrungsart Doppel-Profilschienenfiihrung Doppel-Profilschienenfiihrung

Variantenvielfalt ++ +++

Erforderliche Wartung Schmierung der Fiihrung und der Spindel 2322?;&”%:Se/:tfgzcrtgagnl:jzd ggf. der Spindel,

Bemerkung Frei programmierbar, optional mit kundenspezifischem Frei programmierbar, optional mit kundenspezifischem
Motor, Endschalter und Referenzschalter lieferbar Motor, Endschalter und Referenzschalter lieferbar

Spindelantrieb [ ] [

Zahnriemenantrieb ([ ]

Zahnstangenantrieb ([ ]

Direktantrieb (Linearmotor)

Motor & Regler

Motor Adaptierbar Adaptierbar

Antriebsregler Motorabhdngig Motorabhdngig

Schnittstellen Reglerabhdngig Reglerabhdngig

Sauber ° °
Leicht verschmutzt ° °

® = voll unterstiitzt
+ = mittlere Auswahl ++ = groRe Auswahl +++ = sehr groBe Auswahl
* = Weitere Regler auf Anfrage erhdltlich ** = Antriebsart abhdngig

=)}
=)}



Elektrische Linearmodule
Linearmodule & Achssysteme

- Flachlinearmodul Universallinearmodul

Flaches Linearmodul mit wahlweise Zahnriemen- oder Spindelantrieb Universallinearmodul mit wahlweise Zahnriemen- oder Zahnstangenantrieb

sowie geschlossenem Profil und Doppelprofilschienenfiihrung

Extrem flache Bauweise fiir minimale Stérkonturen Adaptierbarer Antriebsmotor zur flexiblen Ansteuerung und einfachen

Einbindung in bestehende Steuerungskonzepte

Doppelprofilschienenfiihrung fiir hochste Steifigkeiten und Prazision
in der Anwendung

Wahlweise Zahnriemen- oder Zahnstangenantrieb fiir den optimalen Antrieb
bei der Anwendung

Wahlweise Zahnriemen- oder Spindelantrieb fiir den optimalen Antrieb
bei der Anwendung

Doppelprofilschienenfiihrung fiir sehr hohe Kraft- und Momentenbelastungen

[E;]
w

bis zu #0.03** bis zu £0.05
7700 7685

12000** 4000

5 5

60 60
Motorabhdngig Motorabhdngig

Doppel-Profilschienenfiihrung Doppel-Profilschienenfiihrung

+++ +++
Schmierung der Fiilhrung und ggf. der Spindel, Austausch des Abdeckbands Schmierung der Fiihrung und ggf. der Zahnstange

Frei programmierbar, optional mit kundenspezifischem Motor,
Endschalter und Referenzschalter lieferbar

Frei programmierbar, optional mit kundenspezifischem Motor,
Endschalter und Referenzschalter lieferbar

Adaptierbar
Motorabhdngig
Reglerabhdngig

Adaptierbar
Motorabhdngig
Reglerabhdngig

o)
~
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Pick & Place
Linearmodule & Achssysteme

Pick&Place-Einheit

Beschreibung

Kompakte 2-Achs-Einheit zum schnellen, flexiblen Abfahren jeglicher Kurve in einer Ebene

Fiir das schnelle und prdzise Umsetzen oder geregeltes Einpressen von Werkstiicken in der High-Speed-Montage

Hohe Zuverldssigkeit und hohe Standzeit der Anlage, da kein Kabelbruch
durch bewegte Motoren und bewegte Motorkabel

Hohe Produktivitdt durch geringe Zykluszeit

Maximale Flexibilitat in der Anwendung, da beide Achsen unabhangig voneinander ansteuer- und regelbar sind

Technische Daten

Anzahl BaugroBen

Horizontalhub in Y [mm] 0..280
Horizontalhub in X [mm]

Vertikalhub [mm] 0..150
Schwenkwinkel [°]

Nutzlast [kg] 0..5
Wiederholgenauigkeit X-Achse [mm]
Wiederholgenauigkeit Y-Achse [mm] +0.01
Wiederholgenauigkeit Z-Achse [mm] +0.01
Wiederholgenauigkeit rotatorisch [°]

Eigenmasse [kg] 15..35

Max. Zyklenzahl/Picks pro Minute 110
Ansteuerung Externer Regler
Schutzart IP 40
Fiihrungsart Profilschienenfiihrung

Anzahl Kombinationsmoglichkeiten
Variantenvielfalt

Motor & Regler

Motor
Antriebsregler

Integriert
Bosch Rexroth, Siemens*

Optionen/Varianten

Absenksperre
Mittelstellung
Integrierte Ventile
Zusatzliche C-Achse
Antriebspaket

Umgebungsbedingungen

Sauber
Leicht verschmutzt

® = voll unterstiitzt
+ = mittlere Auswahl

[=))
(e

++ = groRe Auswahl
* = Weitere Regler auf Anfrage erhdltlich

+++ = sehr groBe Auswahl



Achssysteme

- Linearportal Raumportal

Mehrachssysteme
Linearmodule & Achssysteme

Linienportal mit einer horizontalen elektrischen Zahnriemenachse und einer Raumportal mit zwei elektrischen Zahnriemenachsen in horizontaler Richtung

vertikalen elektrischen Spindelachse

und einer elektrischen Spindelachse in vertikaler Richtung

Einsatzbereiche: zur einfachen Realisierung der gangigsten zweidimensionalen Einsatzbereiche: zur einfachen Realisierung der gangigsten dreidimensiona-
Handling- und Montageaufgaben fiir mittlere und schwere Werkstiicke len Handling- und Montageaufgaben fiir mittlere und schwere Werkstiicke

Hochste Flexibilitdt in der Anwendung, da frei programmierbar in der Ebene Hochste Flexibilitdt in der Anwendung, da frei programmierbar in der Ebene

Optimale Laufruhe aufgrund von hochwertigen Linearachsen mit prazisen Optimale Laufruhe aufgrund von hochwertigen Linearachsen mit prazisen
Profilschienenfiihrungen Profilschienenfiihrungen
Einfache und schnelle Produktauswahl durch vordefinierte Parameter Einfache und schnelle Produktauswahl durch vordefinierte Parameter
2 2
500 .. 1500 500 .. 1500
500 .. 1500
100 .. 500 100 .. 500
0..20 0..20
+0.08
+0.08 +0.08
+0.03 +0.03
Regler an externem Motor Regler an externem Motor
(] 40
Profilschienenfiihrung Profilschienenfiihrung
90 150
+ +

Adaptierbar Adaptierbar
Bosch Rexroth, Siemens* Bosch Rexroth, Siemens

=]

Linearmodule & Achssysteme
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Produktiibersicht
Wechselsysteme

Wechselsysteme
:

Durch den Einsatz von SCHUNK-Wechselsystemen fiir Roboter an deren Front-End steigern Sie die
Flexibilitat, Effizienz, Taktrate und Prozesssicherheit Ihrer Anwendung. Mit Hilfe von automatischen
und manuellen Wechselsystemen lassen sich Greifer, Werkzeuge und andere Effektoren schnell
wechseln. Im Bereich der Automatisierung bietet SCHUNK zudem ein breites Portfolio an Komponenten
fiir Roboteranwendungen, vom Kleinteile- bis hin zum Schwerlasthandling.

Mit SCHUNK-Wechselsystemen steigern
Sie lhre Produktivitat

Sechs verschiedene Baureihen
fiir die optimale Losung Ihres Anwendungsfalls

©

Maximale Flexibilitat
durch einen Traglastbereich von 0 — 1350 kg

Bewdhrte und sichere Verriegelungsmechanismen
fiir einen schnellen und zuverldssigen Werkzeugwechsel

© 0 ©

Umfangreiches Angebot an Durchfiihrungsmodulen
und Zubehdr fiir eine umfassende Komplettlosung aus einer Hand

e

automatisch

manuell

/ 1kg \ 30kg 60kg 100kg 300kg 1350kg

Handlingsgewicht

MWS




Automatische Wechselsysteme

SWS / SWs-L

+ Patentiertes, selbsthaltendes Verriegelungssystem

+ No-Touch-Locking™ fiir vereinfachtes Teachen

+ Alle Funktionsteile aus gehdrtetem Stahl fiir eine
hohe Belastbarkeit des Wechselsystems

+ Passende Ablagemagazine fiir alle BaugrofRen

Manuelle Wechselsysteme

CMS
+ Kompaktes, zuverldssiges und intuitives System
fiir den komfortablen manuellen Wechsel ohne
Werkzeug

Bestens geeignet fiir den Einsatz in der flexiblen
Fertigung und Montage von Produkten mit groRer
Variantenvielfalt. Das System ist sowohl fiir den
Einsatz am Roboter, als auch fiir stationdre
Applikationen geeignet.

ISO-Flanschbild fiir die einfache Montage an

die meisten Robotertypen ohne zusatzliche
Adapterplatten

Anwendungsbeispiele

Produktiibersicht
Wechselsysteme

NSR-A

Cws

Pneumatisches Palettenwechselsystem mit
patentierter Verriegelung

KuRerst kompakte Bauweise zum platzsparenden
Wechseln und direkte Kopplung am Maschinentisch

Kompaktes, manuelles Wechselsystem mit
integrierten Luftdurchfiihrungen fiir die wichtigsten
SCHUNK-Greif- und Ausgleichsmodule

Flach und gewichtsoptimiert durch direkte Montage
der Greifer an das Wechselsystem ohne Adapterplatte

MWS

Miniaturwechselsystem - bestens geeignet fiir den
Einsatz in der Mikrosystemtechnik, besonders bei
der Handhabung kleinster Bauteile

Extrem flache Bauweise fiir geringe Storkonturen

Automatisierter Greiferwechsel

Automatisierte Maschinenbeladung

Wechselsysteme &
Durchfiihrungsmodule
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Schnellwechselsysteme
Wechselsysteme

Schnellwechselsysteme

Beschreibung

Pneumatisches Werkzeugwechsel-

Pneumatisches Werkzeugwechsel-

Pneumatisches Palettenwechsel-

system mit patentierter Verriegelung system mit patentierter Verriegelung system mit patentierter Verriegelung

und bis zu zehn integrierten
Luftdurchfiihrungen bei pneumati-
schen Greifern

Vorteile

fiir den Schwerlastbereich bis zu
1350 kg Handhabungsgewicht

und 4000 Nm Momentenaufnahme

Komplette Baureihe mit 14 Baugro-
Ren fiir die optimale GroBenauswahl
und ein breites Anwendungsspekt-

rum

Patentiertes, selbsthaltendes
Verriegelungssystem fiir eine sichere
Verbindung zwischen Schnellwech-
selkopf und Schnellwechseladapter

Manuelle Notentriegelung moglich,
keine Gegenkrafte durch Feder

Patentiertes, selbsthaltendes
Verriegelungssystem fiir eine sichere
Verbindung zwischen Schnellwech-
selkopf und Schnellwechseladapter

Manuelle Notentriegelung maglich,
keine Gegenkrdfte durch Feder

Alle Funktionsteile aus gehdrtetem
Stahl fiir eine hohe Belastbarkeit des
Wechselsystems

Zeitersparnis durch das automatische
Wechseln von Paletten

KuRerst kompakte Bauweise zum
platzsparenden Wechseln und
direkte Kopplung am Maschinentisch

Formschliissiges, patentiertes
Verriegelungssystem mit Selbst-
hemmung und hoher Verriegelungs-
kraft

Technische Daten

Anzahl BaugroBen 15 L 2
Empfohlenes Handlinggewicht [kg] 0..300 0..1350
Momentenbelastung M, [Nm] 2.8..7170 7600 .. 13500 75 .. 600
Momentenbelastung M, [Nm] 3.45 .. 3800 4060 .. 16200 200 .. 1600
Wiederholgenauigkeit [mm] bis zu 0.01 0.01 0.02
Eigenmasse [kg] 0.05..9.3 7.8..28 0.4..1.6
Anschraubflansch an Roboter Adapterplatten/Direktmontage Adapterplatten/Direktmontage Adapterplatten
1S0-9409 1S0-9409 1S0-9409

Produktmerkmale

Betdtigung manuell

Betdtigung pneumatisch
Verriegelungsabfrage moglich
Werkzeuganwesenheitskontrolle maéglich
Energieiibertragung pneumatisch
Energieiibertragung elektrisch

Sauber
Leicht verschmutzt

[} [ ] [}
[} [ ] [ ]
[ ] [ ] [ ]
[ ] [ ] [ ]
[ ] [ ] [ ]
[} [ ] [}
[ ] [ ] [ ]
[} [ ] [}

Hochtemperatur- und Edelstahlversion
auf Anfrage

@ = voll unterstiitzt

-

2



Manuelle Wechselsysteme
Wechselsysteme

Manuelle Wechselsysteme

N S [

Benutzerfreundliches manuelles Wechselsystem Kompaktes, manuelles Wechselsystem mit Manuelles Werkzeugwechselsystem

mit integrierter Luftdurchfiihrung, Verriegelungs- integrierten Luftdurchfiihrungen fiir die wichtigsten mit integrierter Luftdurchfiihrung und

abfrage und umfangreichem Komplementar- SCHUNK-Greif-und Ausgleichsmodule optionaler Elektrodurchfiihrung

portfolio

Baureihe mit sechs BaugroRen fiir die optimale Hohe Produktividt durch schnellen manuellen Extrem flache Bauweise fiir geringe Storkonturen
GroRenauswahl und ein breites Anwendungs- Greiferwechsel, vor allem bei kleinen und

spektrum mittleren LosgroRen

Integrierte Luftdurchfiihrungen zur sicheren Flach und gewichtsoptimiert durch direkte Einfache Handhabung ohne

Energieversorgung der Handhabungsmodule und Montage der Greifer an das Wechselsystem zusatzliches Werkzeug jederzeit

Werkzeuge mit Pneumatik und Vakuum, radial ohne Adapterplatte mit einem Handgriff 16sbar

oder axial nutzbar

Basisvariante ohne integrierte Luftdurchfiihrung Baureihe mit fiinf BaugroRen fiir Mittenbohrung zur Durchfiihrung von Teilen,
und Sensorikoption fiir einfache und kosten- die optimale GroRenauswahl und ein breites Kamera, Laserstrahlen usw.
sensitive Applikationen erhdltlich Anwendungsspektrum

6 5 2

0..58 0..28 0..1

22.5..478 20.. 160 0.5..1

15 .. 465 10 .. 200 0.2..0.75

0.02 0.01 0.1

0.25..4.8 0.07 .. 0.445 0.007 .. 0.016
Direktmontage Adapterplatten Adapterplatten

1S0-9409

Wechselsysteme &
Durchfiihrungsmodule
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Durchfiihrungsmodule
Wechselsysteme

Durchfiihrungsmodule
f

Zu einem sicheren und zuverldssigen Werkzeugwechsel gehort auch die sichere und zuverldssige
Ansteuerung und Versorgung der gewechselten Werkzeuge. Deshalb stellen die SCHUNK-Durch-
fiihrungsmodule SWO die perfekte Ergdnzung zu den SCHUNK-Wechselsystemen SWS, SWS-L, CMS
und NSR-A dar. Von einfachen Signalen bis hin zu SchweiRstromen kann ein breites Spektrum an
Werkzeugen versorgt werden. Zudem stehen diverse Module fiir die Durchfiihrung von Pneumatik,
Fliissigkeiten, Vakuum und Hydraulik zur Verfiigung.

Profitieren Sie von
SCHUNK-Durchfiihrungsmodulen

© Passen optimal - zur einfachen Kombination
mit jeder BaugroRe von SCHUNK-Wechselsystemen

© Breites Sortiment an unterschiedlichen Varianten
fiir die Durchfiihrung verschiedenster elektrischer und
fluidischer Medien

@ Kombination mehrerer Optionsmodule
fiir hochste Flexibilitat des Wechselsystems

Minimaler VerschleiB fiir eine hohe Anzahl an Wechselzyklen
und eine lange Lebensdauer

(4]

@ Komplettldsung aus einer Hand lieferbar
mit Kabelsteckern, Kabelverlangerungen und Schutzabdeckungen

Anwendungsbeispiele

Verwendung eines Signalmoduls zur sicheren Durchfiihrung Ansteuerung elektrische Entgratspindel RCE
von Sensorsignalen

I



Durchfiihrungsmodule
Wechselsysteme

Durchfiihrungsmodule fiir die Wechselsysteme SWS, CMS und NSR-A

Die Baureihen SWO-E und SWO-F lassen sich entweder direkt oder iiber Adapterplatten ein-
fach an den Wechselsystemen befestigen. Fiir alle Wechselsystem-BaugroRen stehen passende
Uber 50 Standardmodule zur Durchfiihrung von

Module zur Verfligung.

Signalen Kommunikation Leistung Servosignalen

Elektrische Durchfiihrungsmodule SWO-E

Fluidische Durchfiihrungsmodule SWO-F
Uber 20 Standardmodule zur Durchfiihrung von

Pneumatik Fliissigkeiten Vakuum Hydraulik

Durchfiihrungsmodule fiir den Schwerlastbereich

Fiir die Schwerlastwechsler-Baureihe SWS-L stehen zusatzlich spezielle Durchfiihrungsmodule
zur Verfligung. Diese zeichnen sich vor allem durch die Moglichkeit des sicheren Ent- und
Verriegelns und groRere (Volumen-)Strdme aus. Uber Adapterplatten kann jedes Modul der
normalen Baureihen auch an SWS-L eingesetzt werden.

‘ 'm ‘,‘ h%@;@g@k "=-;.

Module aus der Baureihe SWO-L-E zur Module aus der Baureihe SWO-L-F zur
Signaliibertragung und zum Ansteuern Durchfiihrung von Fliissigkeiten und
des Wechselsystems Hydraulik

Wechselsysteme &
Durchfiihrungsmodule
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Produktiibersicht
Drehdurchfiihrungen

Drehdurchfiihrungen
:

Mit SCHUNK-Drehdurchfiihrungen wird die Durchfiihrung von elektrischen Signalen und Pneumatik
fiir den Einsatz im stationdren Bereich und am Roboter ein Kinderspiel — auch bei endloser Drehung.
Die Drehdurchfiihrungen sind fiir die auftretenden Krafte-Momente der neuen Robotergeneration
bestens ausgelegt. Speziell entwickelte langlebige und leichtgangige Dichtungen ermdglichen den
Einsatz kleiner und wirtschaftlicher Antriebe.

Zuverldssige Durchfiihrung von
elektrischen Signalen und Pneumatik

© Fiir Roboterapplikationen und Rundtakttische

Drehdurchfiihrungen ermoglichen eine Endlosdrehbewegung,
ohne dass sich Schlduche und Kabel um die Achse wickeln

[+
© Kombinierte Pneumatik- und Elektrodurchfiihrung

zur umfassenden Versorgung von Greifsystemen und Werkzeugen
[+

Sichere Energiedurchfiihrung auch bei hoheren Drehzahlen
dank Schleifringkontakten

Anwendungsbeispiele

Labeln von Produktverpackungen Wuchten von Werkzeughaltern



Drehdurchfiihrung

Technische Daten
Drehdurchfiihrungen

Stationdre Drehdurchfiihrung

Beschreibung

Zur Durchflihrung von elektrischen Signalen und
Pneumatik fiir den Einsatz am Roboter, auch bei
endloser Drehung, mit einer max. Drehzahl von
120 1/min

Zur Durchfiihrung von elektrischen Signalen und
Pneumatik fiir den stationdren Einsatz

Kombinierte Pneumatik- und Elektrodurchfiihrung
zur umfassenden Versorgung des Greifsystems/
Werkzeugs

1SO-Flanschbild fiir die einfache Montage an die
meisten Robotertypen ohne zusdtzliche Adapterplatten

Komplette Baureihe mit zwolf BaugroBen fiir
die optimale GroRenauswahl

Technische Daten

Kombinierte Pneumatik- und Elektrodurchfiihrung
zur umfassenden Versorgung des Greifsystems/
Werkzeugs

Genormtes Wellenende zur einfachen Montage
von Getrieben

Umdrehungen bis zu 500 1/min, auch bei schnellen
endlosen Rotationsbewegungen bis zu 500 1/min wird
das Greifsystem zuverldssig mit Pneumatik und
Elektrik versorgt

Drehdurchfiihrungen

Anzahl BaugroRen 12
Empfohlenes Werkstiickgewicht [kg] 0..250
Max. Drehzahl [U/min] 90 ..120
Dauerdrehmoment [Nm] 0.5..22
Losdrehmoment [nach Stillstand] [Nm] 0.7 .. 25
Max. Zugkraft F, [N] 240 .. 9000
Max. Druckkraft F, [N] 2000 .. 18000
Momente M, M, [Nm] 15 .. 550
Momente M, [Nm] 10 .. 400
Pneumatische Energielibertragungen 2.4
Elektrische Energielibertragungen 4..10
Eigenmasse [kg] 0.35..14.2

Produktmerkmale

Endlose Drehbewegung [ ]
Anschraubflansch nach Norm 1S0-9409 [ ]
Energielibertragung pneumatisch [ ]

Energielibertragung Vakuum
Energielibertragung elektrisch [ ]
Bus-Ubertragung

® = voll unterstiitzt

2

300 .. 500

4..13

6..20

2000 .. 4000

50..180

3.3..9
[ ]
[ ]
[ ]
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Produktiibersicht
Ausgleichseinheiten

Ausgleichseinheiten
f

Fligen, Montieren, Einlegen, Be- und Entladen von Werkstiicken sind alltdgliche Herausforderungen
in der Automatisierung. Damit es nicht zu Beschddigungen an Werkzeugen oder Werkstiicken kommt,
gewadhrleisten SCHUNK-Ausgleichseinheiten mit Ausgleich in alle sechs Freiheitsgrade die erforderliche
Nachgiebigkeit zwischen z. B. Roboter und Werkzeugen. Damit lassen sich Anlagenstdrungen durch
Toleranz-Ungenauigkeiten vermeiden und die Prozesssicherheit steigern.

Mehr Prozessstabilitdat mit
SCHUNK-Ausgleichseinheiten

© sieben verschiedene Baureihen -
optimal angepasst fiir Ihre Applikation

© Einheiten fiir einen Toleranzausgleich
in alle sechs Freiheitsgrade verfiigbar

Zentrische Riickstellung fiir eine definierte Lage der Bauteile
nach dem Ausgleichsvorgang

[+

© Diverse Sensorik-Optionen fiir erhdhte Prozesssicherheit
und vereinfachte Inbetriebnahme

[+

Kundenspezifische Losungen
fiir bspw. besonders schwere Werkstiicke
oder Toleranzausgleich in der Horizontalen

Ausgleich in jede Richtung

y 4

XY-Kompensation Z-Achsen-Nachgiebigkeit Rotationsausgleich

78

<[

Winkelausgleich



Anwendungsbeispiele

Pick & Place von Produktverpackungen

Handling von Rohmaterial

Beladen einer Drehmaschine

Handhabung von Motorblécken

Produktiibersicht
Ausgleichseinheiten

Ausgleichseinheiten &
Kollisionsschutz
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Ausgleichseinheiten
Ausgleichseinheiten

Ausgleichseinheiten

@e_<>“<z*“17

N

Beschreibung
Ausgleichseinheit mit Rotations- und Ausgleichseinheit mit XY-Kompensa-  Ausgleichseinheit mit Z-Achsen-
Winkelausgleich, zur Anpassung des  tion mit bis zu &4 mm Ausgleichshub ~ Nachgiebigkeit mit bis zu 10 mm
Endeffektors an die Lage des Bauteils Ausgleichsweg

Vorteile
Auslenkung sowohl in Rotation als Robuste Gleitfiihrung fiir hohe Verriegelung fiir das Starrschalten
auch im Winkel kompensiert Momentenbelastung bei minimalem der Einheit in definierter ausgefah-
Ungenauigkeiten in der Bauteillage  Bauraum rener oder eingefahrener Position
und spart Zeit, Kosten und Aufwand
durch reduzierten Roboterprogram-
mieraufwand
Zentrische Riickstellung ermdglicht ~ Zentrische Verriegelung fiir das Kompakte Bauweise fiir minimale
eine definierte Lage der Bauteile Zentrieren der Einheit in definierte Aufbauhdhe

Lage

Federgestiitzte Riickstellung der Pneumatischer Positionsspeicher fiir Kombinierbar mit AGE-XY ohne
Einheit, Giber Druckluft einstellbar eine exzentrische Verriegelung in zusdatzliche Adapterplatte
zur optimalen Auslenkung ausgelenkter Position

Technische Daten

Anzahl BaugroBen 1 3 3

Ausgleichshub XY [mm] +2.7 +2.5 .. 4

Ausgleichshub Z 6.1 8..10

Ausgleich rotatorisch [°] +8 +12 .. 16

Federkraft [N] 20..120

Kolbenkraft Z bei 6 bar ausfahren [N] 500 .. 1500

Kolbenkraft Z bei 6 bar einfahren [N] 280 .. 1450

Eigenmasse [kg] 0.6 0.46..1.5 0.55..1.7

Verriegelkraft bei 6 bar [N] 235 .. 580

Zuladung horizontal [kg] 0..5 0..10

Zuladung vertikal [kg] 0..15 0..12

Wiederholgenauigkeit [mm] 0.1 0.02

Verriegelungskraft [N] 235 .. 580 280 .. 1500

Max. Zugkraft F, [N] 300.. 750 200 .. 500

Max. Druckkraft F, [N] 1700 .. 3200 800 .. 1500

Momentenbelastbarkeit M,, M, [Nm] 6.8 16 .. 30 10..30

Verdrehmoment M_ [Nm] 3.4 3.5..9 20 .. 80

Winkelausgleich x [°] 3°

Winkelausgleich y [°] 3°

Winkelausgleich z [°]

Produktmerkmale

Verriegelung pneumatisch [ [ )
Positionsspeicher [

Anschraubflansch nach Norm 1S0-9409 [ ] [ [
Abfrage liber Naherungsschalter [} [ ] [ ]

Umgebungsbedingungen

Sauber [ ] [ ] [}
Leicht verschmutzt [ ]
Hochtemperaturversion auf Anfrage [ [

@ = voll unterstiitzt



Ausgleichseinheit mit XY- und Z-Achsen-
Nachgiebigkeit mit bis zu 12 mm Ausgleichsweg

Drei Ausgleichsrichtungen in einer Einheit,
kompakte Bauweise fiir minimale Aufbauhdhe

- =
-

Ausgleichseinheit mit XY-Kompensation und
integrierter Federriickstellung fiir bis zu 32 kg
Handlingsgewicht

Federriickstellung in drei Federstdrken fiir eine
definierte zentrische Lage mit einer Wiederholge-
nauigkeit von 0,02 mm

Zentrische Verriegelung fiir das Starrschalten der Ein- Direktmontage von Greifern, dadurch keine

heit in definierter zentrischer Lage

Pneumatischer Positionsspeicher fiir eine
exzentrische Verriegelung in ausgelenkter Position

zusdtzlichen Adapterplatten erforderlich

Kreuzrollenfiihrungen fiir leichtgangiges Aus-
gleichen bei kleinen Ausgleichskraften

Toleranz-Kompensationseinheit
Ausgleichseinheiten

Toleranz-Kompensationseinheit

T U S

e <

Zum Ausgleich kleinerer Lage- und Positions-
abweichungen bis zu 3° maximaler Auslenkung bei
Montage- und Handhabungsapplikationen

Kompensation von werkstiickbedingten Toleranzen
und Positionsungenauigkeiten verringert Gefahr
des Verklemmens, erforderliche Montagekrafte
werden reduziert und VerschleiR an Werkstiick
und Handhabungsgerdt minimiert

Direktmontage von Parallelgreifer, dadurch keine
zusdtzlichen Adapterplatten erforderlich

Kompaktes Design, geringe Bauhdhe und Gewicht

L L 8
4., x12 +1.5.. %5
10 .. 14
1..1.5
240 .. 1100 1.5..150
800 .. 3000
2.6..29.5 0.1..3.1 0.1..2.1
800 .. 2700 30 .. 800
0..100 0..32
0..160
0.1 0.01 bis zu 0.02
800 .. 2700 30 .. 800
110 .. 2000 100 .. 2800
500 .. 4000 200 .. 12000 500 .. 6200
30..500 3.5..50 5..120
30 .. 250 6..150 15..160
+1..2
+1
$1.2..2
|
[ ] [ ]
[ ]
[ ]
° ° [}
|
[ J [} [}
[ ] [ ]
[ ]

(o]
=
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Produktiibersicht
Kollisionsschutz

Kollisionsschutz
:

Durch Kollision und Uberlast am Roboter kdnnen Schaden am Werkzeug, Werkstiick oder an den
Anlagen entstehen. Im automatisierten Handlingprozess sind die SCHUNK-Uberwachungsmodule ein
wirksames Instrument fiir die prozesssichere Fertigung und die Vermeidung von teuren Ausfallzeiten
in der Produktion.

Prozesssicher fertigen mit Kollisions- und
Uberlastsensoren von SCHUNK

© Integrierte Abfrage zur verzogerungsfreien Signaliibermittlung bei Kollision,
damit der Roboter sofort gestoppt werden kann

© Mechanische Nachgiebigkeit bei auftretender Kollision oder Uiberlast
zur Kompensation des Reaktionswegs des Roboters

© Auslosekraft und Auslosemoment iiber Betriebsdruck einstellbar
fiir eine optimale Uberwachung des Roboters und der Bauteile
wdhrend lhres Prozesses

Anwendungsbeispiele

Pick & Place mit Magnetgreifern Bin Picking
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Kollisions- und Uiberlastsensoren
Kollisionsschutz

Kollisions- und Uberlastsensoren

Manuelle Riickstellung Automatische Riickstellung

Beschreibung

Fiir die Uberwachung von Robotern und Handling- Fiir die Uberwachung von Robotern und Handling-
gerdten bei Kollisionen oder Uberlastbedingungen gerdten bei Kollisionen oder Uberlastbedingungen
mit bis zu 15° Winkelauslenkung ab einer Auslenkkraft von 24 N

Vorteile

Ausldsekraft und Auslésemoment iiber Betriebsdruck Automatische Riickstellung fiir die schnelle Wiederauf-
einstellbar fiir eine optimale Uberwachung des Roboters nahme der Produktion nach einer Kollision
und der Bauteile wdhrend des Prozesses

Integrierte Abfrage zur verzogerungsfreien Signal- Auslsekraft und Ausldsemoment iiber Betriebsdruck
libermittlung bei Kollision, damit der Roboter sofort einstellbar fiir eine optimale Uberwachung des Roboters
gestoppt werden kann und der Bauteile wahrend des Prozesses

ISO-Adapterplatten als Option zur einfachen Montage Integrierte Abfrage zur verzogerungsfreien Signal-
an die meisten Robotertypen ohne zusdtzlichen tibermittlung bei Kollision, damit der Roboter sofort
Fertigungsaufwand gestoppt werden kann

Technische Daten

Anzahl BaugroRen L 7

Momente M, M, [Nm] 7.5..430 6..2000

Auslosekraft F, [N] 500 .. 7000 L40 .. 14000

Axiale Auslenkung [mm] 9.5..12 5.1..16

Winkel Auslenkung [°] L..12 8..13

Auslenkung rotatorisch [°] 45 .. 360 20

Wiederholgenauigkeit [mm] bis zu +0.02 +0.025

Betriebsdruckbereich [bar] 0.5..6.0 1.4..6.2

Eigenmasse [kg] 0.4+..7.0 0.24..11.7

Betdtigung pneumatisch [ ] [ ]
Integrierte Feder optional erhdltlich [ ]
Sauber [ ] [ ]
Leicht verschmutzt [ ]
Feucht [ ]

® = voll unterstiitzt
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Produktiibersicht
Kraft-Momenten-Sensoren

Kraft-Momenten-Sensoren
:

Wenn prazise Prozessergebnisse erreicht werden miissen, geht der Trend zu Kraft-Momenten-
Sensoren, die Robotern zum natigen Feingefiihl verhelfen. Mit den Kraft-Momenten-Sensoren
konnen die auftretenden Prozesskrdfte exakt erfasst und an die Steuerung iibertragen werden.
Sie ermdglichen damit ein hoch prazises Nachregeln der Roboterbahn. Das Ergebnis sind
gleichbleibende Krafte und damit gleichbleibende Bearbeitungsbilder.

Die Vorteile von
SCHUNK-Kraft-Momenten-Sensoren

@ Sstarre 6-Achsen-Kraft-Momenten-Sensoren
zum prazisen Messen in allen sechs Freiheitsgraden

© Universell einsetzbar bei Roboterapplikationen,
wie zum Beispiel Medizin, Schleifen, Priifen, Fiigen sowie Forschung
und Entwicklung

© Verwendete Silizium-Dehnmessstreifen liefern ein 75-mal stérkeres Signal
als konventionelle Folien-Messstreifen und reduzieren das Signalrauschen auf
nahezu Null

© Robuste Ausfiihrung durch einen hohen iiberlastbereich
fiir eine lange Lebensdauer

Dimensionen

der Krafte und Momente

Die Dehnmessstreifen (DMS) des 6-Achs-Kraft-
Momenten-Sensors messen die aufgebrachten
Lasten in allen sechs Freiheitsgraden (FX, Fy, F.M,
M, und M,). Die Signale der DMS werden im Sensor
verstdrkt.
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Produktiibersicht
Kraft-Momenten-Sensoren

Anwendungsbeispiele

Automatisiertes Schleifen mit dem Roboter

Haptikmessung von Fahrzeugkomponenten

Kraft-Momenten-Sensoren
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6-Achsen-Kraft-Momenten-Sensoren

Kraft-Momenten-Sensoren

6-Achsen-Kraft-Momenten-Sensoren

FT-AXIA FTN

h“ j

Beschreibung

6-Achsen-Kraft-Momenten-Sensor zum hochprazisen 6-Achsen-Kraft-Momenten-Sensor zum hochprazisen
Messen in allen sechs Freiheitsgraden Messen in allen sechs Freiheitsgraden

Universell einsetzbar, unter anderem bei Roboterappli- Universell einsetzbar, unter anderem bei Roboter-

kationen wie zum Beispiel Schleifen, Qualitdtssicherung, applikationen wie zum Beispiel Schleifen, Qualitats-

Fligen sowie Forschung und Entwicklung sicherung, Fligen, Haptik, Medizin sowie Forschung
und Entwicklung

Kompakte Bauweise durch platzsparenden Aufbau GroRe Optionsvielfalt mit bis zu drei unterschiedlichen
mit integrierter Elektronik Messbereichen pro BaugroRe

Bis zu zwei Kalibrierungen stehen zur Auswahl um Einfache Integration tiber Ethernet/IP (optional Profinet)
groRtmogliche Flexibilitdt im Prozess gewdhrleisten zu  sowie Zugriff liber Webserver fiir eine einfache

kénnen. Konfiguration moglich

Plug & Work fiir KUKA und Universal Robots direkt
kompatibel via Softwarebaustein

Technische Daten

Anzahl BaugroRen
Kalibrierung
Auswerteelektronik
Eigenmasse Sensor [kg]
Messbereich F_ F, [N]
Messbereich F, [N]
Messbereich M, M, [Nm]
Messbereich M, [Nm]
Auflésung F_ Fy [N]
Aufldsung F, [N]
Aufldsung M, M, [Nm]
Auflésung M, [Nm]

3 17

SI-75-4 .. SI-4000-300 S1-12-0.12 .. SI-40000-6000
Integriert NET-Box
0.3...1.9 0.01 .. 47

+75 .. £ 4000 +12 .. 40000
+ 235 ..+ 6000 +17 .. +88000
+L4..+300 0.12 .. #6000
+L4..+£300 0.12 .. #6000
0.04 .. 1.67 0.003..6.25
0.04 ..1.67 0.003 .. 16.7
0.002 .. 0.07 0.00001 .. 1.5
0.002 .. 0.07 0.00001 .. 0.75

IP-Schutzklasse
[ ]

Ohne IP-Schutz
I1P60
P64
IP65
P67
1P68

@ = voll unterstiitzt



6-Achsen-Kraft-Momenten-Sensoren
Kraft-Momenten-Sensoren

6-Achsen-Kraft-Momenten-Sensor zum hochprdzisen
Messen in allen sechs Freiheitsgraden

Universell einsetzbar, unter anderem bei Roboterapplikationen wie
zum Beispiel Schleifen, Qualitdtssicherung, Fligen, Haptik, Medizin sowie
Forschung und Entwicklung

6-Achsen-Kraft-Momenten-Sensor zum hochprazisen
Messen in allen sechs Freiheitsgraden

Universell einsetzbar, unter anderem bei Roboterapplikationen wie
zum Beispiel Schleifen, Qualitatssicherung, Fiigen, Haptik, Medizin sowie

Forschung und Entwicklung

GroRe Optionsvielfalt mit bis zu drei unterschiedlichen Messbereichen pro
BaugroRe

Ab BaugroRe Gamma integrierte Elektronik

GroRe Optionsvielfalt mit bis zu zwei unterschiedlichen Messbereichen pro

BaugroRe

Sensorsystem kann mit einer Vielzahl von kundenseitigen DAQ-Karten

verwendet werden

14
SI-12-0.12 .. SI-16000-2000
ECAT-Interfacebox (Nano/Mini) bzw. integriert (ab Gamma)

17
S1-12-0.12 .. SI-40000-6000
DAQ-Karte (extern erhaltlich)

0.01..31.8 0.01..47

+12 .. 16000 +12 .. 40000

+17 .. £32000 +17 .. +88000

0.12 .. £2000 +12 .. 6000

0.12 .. £2000 +12 .. 6000

0.003 .. 4 0.003..6.25

0.003..8 0.003..16.7

0.00001 .. 0.5 0.00001 .. 1.5

0.00001 .. 0.5 0.00001 .. 0.75
[ ] [}
[ J [}
[ J [ J
[ ] [}
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Produktiibersicht
Bearbeitungswerkzeuge

R-E:AENDO-Bearbeitungswerkzeuge
:

Mit R-EMENDO-Werkzeugen lassen sich eine Vielzahl von Bearbeitungsschritten automatisieren,
die bislang manuell ausgefiihrt wurden. Das Ergebnis: hdhere Produktivitdt, konstant perfekte
Bearbeitungsergebnisse, geringere Stiickkosten. Die manuelle Bearbeitung von Werkstiicken mit
Handwerkzeugen ist zudem hdufig mit ergonomischen Belastungen fiir die Mitarbeiter ver-
bunden. Zusatzlich werden durch feine Partikelemissionen wie Schleifstaub oder Spane oftmals
Gesundheitsrisiken in Kauf genommen.

Schaffen Sie Mehrwerte mit einer Umstellung
auf robotergestiitzte Bearbeitung

© Minimieren von Gesundheitsrisiken

© Gleichbleibende Qualitit der Arbeitsergebnisse

@ Erhdhung der Sicherheit und der ergonomischen Arbeitsbedingungen
© Reduzierung der Bearbeitungszeit

© Erhdhung der Bearbeitungskapazitit

Entgraten

— —

— -

Schleifen und Polieren
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Entgraten

Zu den Klassikern unter den Nachbearbeitungs-
vorgangen in der metallverarbeitenden Industrie
gehort das Brechen von scharfen Kanten sowie das
Entfernen von Graten. Allerdings haben manuelle
Entgratvorgdange nicht nur eine geringe Wertschop-
fung, sie sind zudem sehr monoton und fiihren oft
zu Verletzungen. SCHUNK bietet ein breites Sortiment
an Werkzeugen fiir das Entgraten mit dem Roboter -
auch elektrisch mit biirstenlosem Elektromotor.

Schleifen

Werkstiicke zu schleifen, bevor die Oberflachen
poliert und veredelt werden, ist korperlich belas-
tend und zeitraubend. Die SCHUNK-Werkzeuge fiir
die automatisierte Schleifbearbeitung eignen sich
bestens fiir den gleichmadRigen Materialabtrag an
kleinen und an grof¥flachigen Werkstiicken.

Polieren

Das Polieren ist meist der letzte Bearbeitungsschritt.
Hier wird das Werkstiick veredelt. Entscheidend fiir
das Ergebnis ist die Anpresskraft. Diese sollte an die
Anwendung anpassbar und konstant sein. Mit den
SCHUNK-Werkzeugen lassen sich die Werkstiicke
automatisiert bearbeiten. Das Resultat: gleichmdRige
Oberfldchen fiir ein perfektes Endergebnis.

Produktiibersicht
Bearbeitungswerkzeuge

Bearbeitungswerkzeuge
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Entgraten

Bearbeitungswerkzeuge

Entgratwerkzeuge

Entgratspindel

N I R [ R

g 3 3

o>

w

| = = = =5

Beschreibung

Vorteile

Betdtigung

Technische Daten

Ausgleich

Anzahl Varianten
Leistung [W]
Ausgleichsweg [mm]

Min./Max. Ausgleichskraft [N]
Leerlaufdrehzahl [1/min]
Werkzeugaufnahme

Eigenmasse [kg]

@ = voll unterstiitzt

Nachgiebiges Werkzeug Pneumatisch

zum Entgraten, mit
dem Roboter mit
bewdhrten Entgrat-
werkzeugen mit bis zu
76 N einstellbarer
radialer Ausgleichskraft

Einstellbare Steifigkeit
des Werkzeugs mittels
Druckluft fiir einen
flexiblen Einsatz und
ideale Ergebnisse bei
unterschiedlichen
Materialien

Optionales Werkzeug-
wechselsystem zum
automatisierten
Wechsel von
verschiedenen
Entgratwerkzeugen

Verwendung von
bewdhrten Entgrat-
werkzeugen zum
einfachen Automatisie-
ren von manuellen
Entgratvorgdngen

Pneumatisch

Axial & Radial
2

Axial 8

Radial +6
Radial = 25/76
Axial = 13/67

Klingenhalter fiir
Entgratwerkzeuge
TypB, CD,EF

1.04..1.09

angetriebene Feile
mit radialem Ausgleich
zum Bearbeiten von
Werkstiicken mit bis
zu 12000 Hiiben
1/min

Einstellbare Aus-
gleichskraft mittels
Druckluft fiir qualitativ
hochwertige
Entgratergebnisse

in jeder Einbaulage

Flexibler Einsatz am
Roboterarm oder als
stationdre Einheit

Verwendung von
bewdhrten Feilen-
blattern zum
einfachen Automati-
sieren von manuellen
Entgratvorgdngen

Pneumatisch

Radial
1

+8

18/62

12000
Feilenblattaufnahmen

@ 3-6 mm

3.08

Pneumatische Entgrat- Elektrische Entgrat-

spindel mit radialem
Ausgleich zum
Entgraten von
Werkstiicken mit

bis zu 40000 1/min

Einstellbare Aus-
gleichskraft mittels
Druckluft fiir qualitativ
hochwertige
Entgratergebnisse

in jeder Einbaulage

Flexibler Einsatz am
Roboterarm oder als
stationdre Einheit

Lamellenmotor mit
hohem Drehmoment
flir groRe Vorschub-
geschwindigkeiten
und eine verkiirzte
Bearbeitungszeit

Pneumatisch

Radial

2

250 .. 490
£7.1..£8.3
9/54 .. 7/53

30000 .. 40000

Spannzange ER-11
@6,8mm

1.71..3.36

spindel mit radialem
Ausgleich und
regelbarer Drehzahl
zum Bearbeiten von
Werkstiicken mit bis zu
50000 1/min

Biirstenloser
Elektromotor fiir hohe
Effizienz, lange
Lebensdauer und
regelbare Drehzahl fiir
mehr Flexibilitat

Variable Drehzahlrege-
lung fiir die flexible
Bearbeitung von
verschiedenen
Werkstlicken mit
verschiedenen
Werkzeugen und nur
einer Entgratspindel

Einstellbare Steifigkeit
des Werkzeugs mittels
Druckluft fiir qualitativ
hochwertige Entgrat-
ergebnisse in jeder
Einbaulage

Elektrisch

Radial

2

230..710
£4.6.. £7.1

1.8/8.5 .. 24.5/80
13000 .. 50000
Spannzange ER-11
@6,8mm

1.7..5.35

Nachgiebige Entgrat-
spindel fiir den Einsatz
am Roboter mit bis zu
65000 1/min

Nachgiebige
Hochfrequenz-Spindel
flir maximale
Flexibilitat beim
Entgraten. Olfreier
Betrieb fiir erhéhte
Sauberkeit

Einstellbare Steifigkeit
der Spindel mittels
Druckluft fiir saubere
Entgratkanten in
jeder Einbaulage

Hohe Drehzahlen
flir eine hohe
Oberflachenqualitat

Pneumatisch

Radial

7

150 .. 1040
+5.. %9

3.1/6.7 .. 28.9/86.7
25000 .. 65000
Spannzange

% 3-6 mm

1.1..3.45



Polieren, Schleifen
Bearbeitungswerkzeuge

Polierspindel Exzenterschleifer Ausgleichseinheit

p ..o’ { ’ '

z z
Nachgiebige Polierspindel fiir ~ Pneumatische Polierspindel Pneumatischer Exzenterschlei- Pneumatische, axiale
den Einsatz am Roboter mit bis mit radialem Ausgleich, perfekt fer mit axialem Ausgleich bis  Ausgleichseinheit zur flexiblen
zu 5600 Umdrehungen 1/min  geeignet zum Polieren und zu 12,7 mm, zum Schleifen Einstellung von Ausgleichs-
Biirsten von Werkstiicken mit  und Polieren von Werkstiick-  bzw. Anpresskraften

Nachgiebige Entgratspindel
flir den Einsatz am Roboter

Axial nachgiebige Spindel in
kompaktem Format erreicht
auch schwer zugdngliche
Stellen

Einstellbare Steifigkeit der
Spindel mittels Druckluft
fiir saubere Entgratkanten in
jeder Einbaulage

Axialer Ausgleich mit

Nachgiebige Spindel fiir
maximale Flexibilitdt beim
Polieren

Einstellbare Anpresskraft der
Spindel mittels Druckluft fiir
saubere Oberfldchen in jeder
Einbaulage

Lamellenmotor mit hohem

konischem Frdser sorgt fiir eine Drehmoment

unkomplizierte Nutzung, auch
bei sensiblen Aufgaben

Pneumatisch

Axial
1
250
+4.1

1..25

25000

0.51

Pneumatisch

Axial
2
390
+7.5

9.7 .. 45
5600
Schnellspannfutter

bis # 9.5 mm

3.3

bis zu 5600 1/min

Einstellbare Steifigkeit der
Spindel mittels Druckluft fiir
qualitativ hochwertige
Entgratergebnisse in jeder
Einbaulage

Flexibler Einsatz am
Roboterarm oder als
stationdre Einheit

Lamellenmotor mit hohem
Drehmoment

Pneumatisch

Radial
1

390
7.1

9.4/70
5600
Spannzange DA

@ 6-8 mm

L.42

oberfldchen

Einstellbarer Ausgleich mittels
doppeltwirkendem Pneuma-
tikzylinder fiir eine konstante
Anpresskraft unabhangig von
der Orientierung des
Werkzeugs

Optionales Medienwechsel-
system zum automatisierten
Wechsel von Schleif- oder
Polierscheiben

Optionaler Anschluss fiir eine
Absaugung, fiir geringere
Verschmutzung und Stéran-
falligkeit

Pneumatisch

Axial
L

12.7

Ausfahren = 13.3/66.7
Einfahren = 6.7/33.3

10000

Klettverschluss
¢ 125-150 mm

2.68

Einstellbarer Ausgleich mittels
doppeltwirkendem Pneuma-
tikzylinder fiir eine konstante
Anpresskraft

Integriertes Wegmesssystem
fiir eine Uberwachung und
Steuerung des Prozesses

Integrierte Gewichtskraft-
Kompensation fiir konstante
Anpresskrafte unabhangig von
der Orientierung des Werkzeugs,
besonders bei robotergefiihrten
Applikationen

Pneumatisch

Axial
3

12

Ausfahren = 85/240
Einfahren =18/49

3.54..3.63

Bearbeitungswerkzeuge
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Wo immer Sie zu Hause sind -

SCHUNK ist in Ihrer Nahe!

Headquarter Lauffen/Neckar
SCHUNK SE & Co. KG

Spann- und Greiftechnik
Bahnhofstr. 106 - 134
D-74348 Lauffen/Neckar

Tel. +49-7133-103-0

Fax +49-7133-103-2399
info@de.schunk.com

Werk Morrisville, USA
SCHUNK Intec Inc.

211 Kitty Hawk Drive
Morrisville, NC 27560, USA
Tel. +1-919-572-2705
info@us.schunk.com

Werk Eberhardt Cleebronn
Eberhardt GmbH & Co. KG
Maybachstr. 2

D-74389 Cleebronn
Member of SCHUNK Lauffen

Tel. +49-7135-9862-0

Fax +49-7135-9862-299
info@eberhardt-stanztechnik.com

92

Werk Brackenheim-Hausen
SCHUNK SE & Co. KG

Spann- und Greiftechnik
Robert-Bosch-Str. 12

D-74336 Brackenheim-Hausen
Tel. +49-7133-103-0

Fax +49-7133-103-2399
info@de.schunk.com

Werk Caravaggio, Italien
S.P.D. S.p.A.

Via Galileo Galilei 2/
IT-24,043 Caravaggio (BG)
Tel. +39-0363-546511
Fax +39-0363-52578

Werk Mengen

H.-D. SCHUNK GmbH & Co.
Spanntechnik KG

Lothringer Str. 23

D-88512 Mengen

Tel. +49-7572-7614-0

Fax +49-7572-7614-1039
customercentermengen@de.schunk.com

Hier geht es zu
den Standorten

Unsere Landergesellschaften und
Vertriebspartner sind fiir Sie da.

Werk St. Georgen

SCHUNK Electronic Solutions GmbH
Am Tannwald 17

D-78112 St. Georgen

Tel. +49-7725-9166-0

Fax +49-7725-9166-5055
electronic-solutions@de.schunk.com

Werk Aadorf, Schweiz
GRESSEL AG
Schiitzenstr. 25
CH-8355 Aadorf

Tel. +41-52-368-16-16
Fax +41-52-368-16-17

schunk.com/standorte —



Copyright:

Das Copyright fiir Text, grafische Gestaltung sowie
bildliche Darstellung der Produkte liegt ausschlieBlich

bei SCHUNK SE & Co. KG oder den entsprechenden
Lizenzgebern.

Alle Rechte vorbehalten. Insbesondere ist jegliche — auch
auszugsweise — Vervielfdltigung, Bearbeitung, Verbreitung
(Zuganglichmachung gegeniiber Dritten), Ubersetzung
oder sonstige Verwendung verboten und bedarf unserer
vorherigen schriftlichen Genehmigung.

Technische Anderungen:

Die Angaben und Abbildungen in diesem Katalog
sind unverbindlich und stellen nur eine anndhernde
Beschreibung dar. Wir behalten uns Anderungen des
Liefergegenstandes gegeniiber den Angaben und
Abbildungen in diesem Katalog, z. B. im Hinblick auf
technische Daten, Konstruktion, Ausstattung, Material
und duBerem Erscheinungsbild vor.
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