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Unidad de giro universal SRM



SRM

Unidad de giro universal

Robusto. Rapido. Elevado rendimiento.

Unidad de giro universal SRM

Unidad de uso universal para giros neumaticos y movimientos giratorios

Campo de aplicacion

Aplicacidon en zonas limpias y sucias o donde se requiera un giro neumatico.

Ventajas y beneficios

Serie uniformemente dividida con aumento constante
del par de giro para muchas aplicaciones, la unidad y el
tamano constructivo adecuado, estd disponible de forma
estandar.

Taladro central grande para un paso de cablesy
mangueras con la misma altura de unidad

Carrera del amortiguador fija preajustada para una
puesta en funcionamiento rapida y sencilla

Se puede seleccionar el angulo de giro a 90° o 180°
Flexibilidad completa a la hora de seleccionar el angulo de
rotacion, dngulos para aplicaciones especificas disponibles
previa consulta

il (]

Tamanos Peso

Cantidad: 8 0.252 .. 11.14 kg

Ajuste discrecional de la posicion final, ya sea pequeina o
grande para un ajuste flexible, del angulo de giro

Paso de fluidos y de cables eléctricos acoplable con
caracter opcional para un paso seguro y permanente de
gases, vacio y senales eléctricas de sensores y actuadores

Montaje modular con varias opciones para la adaptacion
individual a los diferentes casos de aplicacion

Alternativa entre sensores magnéticos o de proximidad
inductiva para una variabilidad absoluta en la deteccion
de la posicion

Angulo de giro
90 .. 180°

Precision de repeticion
0.03 .. 0.07°
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Descripcion de funcionamiento

Al aplicar presion por el frontal, los dos pistones
neumdticos se mueven en linea recta en sus orificios y
mueven el pifidn a través del engranaje colocado
lateralmente.

(M Carcasa
peso optimizado, usando aleaciones de aluminio
anodizado duro, de alta resistencia

@ Pifdn
pindn estable para convertir el movimiento del pistén
en un movimiento giratorio

o 3
°~

(® Ajuste del angulo de giro
para un ajuste de la posicion final rapido, sencillo e
intuitivo

(® Amortiguacion
amortiguadores hidraulicos, para momentos de inercia
elevados

® Accionamiento
Accionamiento de doble piston, neumdtico y robusto

(& Ubicacion de los rodamientos
cojinete sin juego precargado

e —

SCHUNK &7



SRM

Unidad de giro universal

Descripcion detallada del funcionamiento

Rodamiento del pifidn

El pinén del médulo giratorio SRM se acciona mediante dos pistones y se instala
en dos puntos. El rodamiento superior se integra en el piidn, con lo cual se
alcanza una altura minima de la unidad completa. El rodamiento inferior esta
precargado y libre de juego, con lo cual se logra una precisién y una rigidez de
rodamiento muy altas. Ambos rodamientos se han sellado con juntas de doble
reborde fabricadas con material FKM, resistente y duradero.

© Rodamiento precargado con sello © Agujero central grande para el paso
de doble reborde de cables y tubos flexibles

® Rodamiento integrado con sello de
doble reborde

Ajuste de posicion final y carrera de amortiguador

Version con sujecion externa

Variante con paso de fluidos

Las dos posiciones finales y la carrera respectiva del amortiguador pueden
ajustarse manualmente en el lateral de la unidad. Debido al preajuste de fabrica
de la carrera del amortiguador, su adaptacion no es necesaria para muchas
aplicaciones. Las marcas en la cubierta muestran la influencia de la direccién de
rotacion en el ajuste del dngulo de giro

© Ajuste de la carrera del

Ajuste de la posicion final
amortiguador 0 A P

En la variante bdsica de la SRM, el movimiento de los pistones de accionamiento
se amortigua mediante los amortiguadores en la cdmara del pistén. En la
variante con amortiguacion externa, los amortiguadores estdn montados en el
lado de salida de la unidad. Aqui, el movimiento se amortigua directamente en
la mesa giratoria. Como resultado, pueden conseguirse momentos de inercia mas
altos y una mayor precision de repeticion. Ademas, el momento de torsidon
integro esta disponible en todas las posiciones.

© Amortiguacion hidraulica ® Mesa giratoria con tope mecanico

La unidad de giro SRM puede equiparse opcionalmente con un paso de fluidos
que permite el paso fiable respecto al proceso de aire comprimido, gases o vacio.
En el caso de los tamanos 10, 12, 14 y 16, el paso de fluidos puede realizarse
opcionalmente por el orificio central y, a su vez, lo cubre. En el caso de los
tamanos SRM 20, 25, 32 y 40, el gran orificio central queda completamente
intacto, incluso si se elige la opcidn del paso de fluidos.
@ Conexion para la estructura que se
va a girar, equipada con pasos de
fluidos

® Conexion de pasos de fluidos,
parte fija
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Variante con paso rotativo eléctrico

La unidad giratoria SRM puede equiparse opcionalmente con un paso eléctrico
giratorio, lo cual garantiza el paso fiable de las sefales eléctricas desde el punto
de vista operativo. El paso eléctrico giratorio viene equipado a ambos lados con
conectores de cables M8 o M12, estandarizados y con codificacion de color, que
simplifican la identificacion del flujo de sefales y facilitan la puesta en
funcionamiento.

@ C(onector en el lado de acciona- ® Conector en el lado accionado, 3
miento, &4 polos, con codificacion polos, con codificacion de color
de color

© C(onector en el lado accionado, &
polos, con codificacion de color

Deteccion mediante sensores magnéticos

Hay dos ranuras C en cada lateral de la unidad de giro SRM, en las cuales pueden
introducirse los sensores magnéticos MMS de SCHUNK. Esto garantiza un control
flexible de las posiciones finales, independientemente de la posicion de instala-

cion de la SRM.

@ Monitorizacion con interruptor ® Monitorizacion con interruptor
magnético en la parte trasera de la magnético en la parte frontal de la
unidad de giro unidad de giro

Control mediante sensores de proximidad inductivos y una leva de control ajustable

Para detectar las posiciones finales de la unidad de giro con sensores inductivos,
se monta una estructura adicional en la mesa giratoria. Para un control flexible
de los angulos de giro individuales, se encuentra disponible una versién con leva
de mando ajustable. Esto permite detectar hasta tres posiciones de forma
inductiva.

Control mediante sensores de proximidad inductivos y una leva de control fija

También se encuentra disponible una version con una leva de mando fija para
una puesta en marcha y un mantenimiento simples de la deteccién inductiva. No
se puede ajustar, por lo que solo se encuentra disponible para angulos de giro de
902 0 1809. Como resultado, se pueden detectar hasta tres posiciones.
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Variante con posicion central neumatica

La unidad de giro SRM se puede pedir opcionalmente con posicidn central
neumatica. Esto hace posible controlar una tercera posicion ademas de las dos
posiciones finales.




SRM

Unidad de giro universal

Rango de ajuste de las posiciones finales y el angulo de giro

Versiones con capacidad de ajuste moderada de la posicion final

Capacidad de ajuste moderada de la posicion final para ambas posiciones finales
(£3°) en el caso de unidades de giro con un angulo de giro de 180 °

© Rango de ajuste del dangulo inicial ® Rango de ajuste del angulo final

Capacidad de ajuste moderada de la posicion final para ambas posiciones finales
(% 3°) en el caso de unidades de giro con un angulo de giro de 90°

@ Rango de ajuste del angulo inicial ® Rango de ajuste del angulo final

Version con una elevada capacidad de ajuste de la posicion final

Elevada capacidad de ajuste de la posicién final para el ajuste variable del angulo
de giro (entre 02 y 186%). Ambas posiciones finales pueden limitarse a 902 (x 39).

© Rango de ajuste del angulo inicial ® Rango de ajuste del angulo final

87° 90° 93°
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Ejemplo de pedido
SRM

Denominacion
SRM

Tamaio
10/12/14/16/20/25/32/40

Tipo de método de amortiguacion

H = hidraulico

E = Elastémero (para los tamafios 10-14)

X = amortiguacién externa (para los tamafios 10-14)

S = Amortiguacion de velocidad (para el tamano 12 y 14)

Angulo de giro
90°/180°

Posibilidad de ajuste de la posicion final
3=13°

90 = +5°/-95° (para los tamafios 10 - 14)
90 = +3°/-93° (para los tamafios 16 - 40)

Posicion central
M = posicidn central del neumatico

Nimero de conducciones de fluidos

-=no

2P = 2 conducciones de fluidos neumaticas (para el tamafio 10)
4P = 4 conducciones de fluidos (para los tamafios 12 - 40)

Nimero de conectores para la junta rotativa eléctrica
-=no

6E = 6 conectores por lado (para los tamafios 16-32)
10E = 10 conectores por lado (para el tamafio 40)

Opcion para los sensores de proximidad inductivos
-=no

SI = con posicidn ajustable (para tamafos 16-40)
SF = con posicion fija (para tamafios 16-40)

25

H

- 180 -

3

M

4P
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Informacion general sobre la serie

Condiciones normales: Los datos técnicos mencionados, se
refieren a un ambiente de trabajo de 20 °C con presidn
atmosférica.

Material de la carcasa: Aluminio (perfil extruido)

Accionamiento: Neumatico, con aire comprimido filtrado
seglin DIN ISO 8573-1: 7 4 &4

Principio de funcionamiento: Principio de doble piston/
cremallera/pifidn

Material suministrado: Unidad de giro en la variante
pedida, juego de piezas adicionales (casquillos de
centrado, juntas téricas para la conexion directal
contenido detallado, véase el manual de instrucciones) e
informacion sobre seguridad. Las instrucciones especificas
del producto pueden descargarse en schunk.com/
downloads-manuals.

Garantia: 24 meses
Caracteristicas de la vida qtil: a peticion

Precision de repeticion: se define como la dispersién de la
posicion final, en 100 ciclos de giro sucesivos.

Posicion del pifion: siempre se muestra en la posicion
final izquierda. Desde aqui, el pifidn gira hacia la derecha
en el sentido de las agujas del reloj. La flecha indica el
sentido de giro.

Ejemplo de aplicacion

Unidad de giro con paso eléctrico y
neumdtico y gripper doble para carga y
descarga de una maquina herramienta

Unidad de giro universal SRM

Unidad de compensacion de tole-
rancia TCU
Gripper universal PGN-plus-P

Sensores de proximidad inductivos IN
Interruptor magnético MMS

Maédulo lineal universal Beta, con
correa dentada

0060 OO

Esquema de atornillado del pifidn: Al ajustar un angulo
de giro inferior a 90 °, el tope izquierdo debe estar
completamente girado hacia dentro. Esto significa que la
posicion final izquierda tiene un diagrama de conexion de
atornillamiento en el piidn, que estd girado 90 ° en
sentido horario en comparacion con la vista principal, la
cual muestra un angulo de giro de 180 °.

Angulo de rotacién personalizado: Hay disponibles mas
angulos de giro bajo demanda.

Par de giro en la posicion final: Tenga en cuenta que los
grados finales del angulo (aprox. 2°) antes de la posicidn
final solo se pueden desplazar con la fuerza de un émbolo
de accionamiento. Por lo tanto, los modulos de doble
accionamiento solo disponen de aproximadamente la
mitad del par de giro nominal en este drea.

Giro a la posicion central neumatica: se ejecuta Unica-
mente la mitad del par de giro nominal.

Tiempo de giro: es el tiempo de rotacién del pifdn/brida
en torno al angulo de rotacién nominal. Los tiempos de
conmutacion de las vélvulas, los tiempos de llenado de los
tubos o los tiempos de reaccion del PLC no estan incluidos
y deben tomarse en consideracion para el calculo de los
tiempos de ciclo.
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SCHUNK le ofrece mas...

Estos componentes consiguen una mayor rentabilidad
del producto. La integracién adecuada para la maxima
funcionalidad, flexibilidad, fiabilidad y produccién
controlada.

-

Pinza universal Pinza para piezas pequenas Mddulo lineal Pértico

—

Conexioén roscada Sensor inductivo de Conmutadores magnéticos Valvula de mantenimiento de
proximidad la presion

® Encontrara més informacidn sobre estos productos en las siguientes paginas o en www.schunk.com.

Opciones e informacion especial

Variantes de amortiguadores: La version basica de la unidad de giro SRM estd equipada con amortiguadores hidraulicos. Estan disponibles
distintas variantes de amortiguadores adicionales: amortiguacidn con elastomeros (E), amortiguacion externa (X) y amortiguacion de
velocidad (S).

Posibilidad de ajuste de la posicion final: La SRM esta disponible en los dos angulos de giro, 90° y 180°, y las posiciones finales pueden
ajustarse con precision. En este caso, se pueden ajustar las posiciones finales en +3°. Para los angulos de giro distintos de estos, estd
disponible opcionalmente una amplia ajustabilidad de la posicion final. De este modo, puede alcanzarse cualquier dngulo de rotacién entre
-32y +1839.

Variante con paso de fluidos MDF: El paso de fluidos opcional garantiza una conduccién segura durante el proceso de aire comprimido,
gases 0 vacio con cuatro canales de liquidos.

Variante con paso rotatorio eléctrico EDF: El paso rotatorio eléctrico opcional garantiza una conduccidn fiable durante todo el proceso a
través de senales eléctricas.

Variante con supervision inductiva: Es necesario un montaje adicional para supervisar el SRM con sensores de proximidad inductivos. En
este caso, se puede elegir entre posicion de conmutacion fija (SF) y ajustable (SI).

Tenga en cuenta, que para los actuadores neumaticos, se necesitan estrategias en la parada de emergencia (p. ej., paro controlado) y

estrategias en el reinicio (p. ej., valvulas de aumento de la presidon, conmutacion correcta de vélvulas), que sean validas y apropiadas.
Variante con posicion central neumadtica: La unidad de giro SRM se puede pedir opcionalmente con posicién central neumatica. Esto hace
posible controlar una tercera posicion ademas de las dos posiciones finales.

Lubricacién de calidad alimentaria: El producto contiene de serie lubricantes aptos para uso alimentario. Los requisitos del estandar

EN 1672-2:2020 no se cumplen en su totalidad. Los certificados NSF correspondientes estan disponibles en https://info.nsf.org/USDA/Listings.
asp utilizando la informacién sobre lubricantes que figura en el manual de instrucciones. Los componentes como los rodamientos, las guias
lineales o los amortiguadores no estan provistos de lubricantes aptos para uso alimentario.
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Dimensiones y cargas maximas

® Las fuerzasy pares indicados son valores
estaticos, validos para la unidad basicay
deben darse simultdaneamente. Se debe
regular el movimiento de giro para
garantizar que no se produzcan impactos ni
rebotes. De lo contrario, la vida util del
equipo puede disminuir.

My max.3 Nm [l Fz méx. 215N

Datos técnicos SRM

Denominacion SRM 10-H-180-90 SRM 10-E-180-90 SRM 10-X-90-3 SRM 10-X-180-3
1D 1413281 1413282 1413286 1413285
Amortiguacion de fin de carrera amortiguador hidraulico Elastomero Amortiguador externo Amortiguador externo
Angulo de giro [°] 180.0 180.0 90.0 180.0
Posibilidad de ajuste de la posicion final [°] +5/-95 +5/-95 +3/-3 +3/-3

Torque [Nm] 0.5 0.5 0.5 0.5

Nimero de posiciones intermedias Ninguna Ninguna Ninguna Ninguna

Clase de proteccién IP 40 40 40 40

Peso [kg] 0.266 0.252 0.33 0.33

Consumo de fluido (2 x dngulo nominal) [em3] 7.2 1.2 4.2 7.2

Presion de trabajo min./nom./max. [bar] 3/6/6.5 4.516/6.5 31616.5 316/6.5
Didmetro del tubo de conexién 3x1.8x0.6 3x1.8x0.6 3x1.8x0.6 3x1.8x0.6
Temperatura ambiente min./max. [eq] 5160 5175 5160 5/60

Sala blanca IS0 14644-1:2015 5 5 5 5

Precisién de repeticion [°] 0.03 0.06 0.03 0.03

Didmetro del taladro central [mm] 6 6 6 6

Momento de inercia max. admisible de la masa [kgm?] 0.0008 0.0009 0.0014 0.0014
Dimensiones X x Y x Z [mm] 125.6 x 36 x 25 114 x 36 x 25 120 x 45 x 35.5 120 x 45 x 35.5

Opciones

con conduccion de fluidos (MDF)

ID

® Los datos técnicos completos o complementarios de todas las combinaciones posibles se pueden encontrar en el catdlogo que figura a continuacién o en
schunk.com.

SRM 10-H-180-90-2P
1413283

SRM 10-E-180-90-2P
1413284

SRM 10-X-90-3-2P
1413288

SRM 10-X-180-3-2P
1413287
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Inercia J* maxima admisible

Momento de inercia de la masa Ciclos por hora
[1/h] 1000 2000 3000 4000 5000
1600
1400 / — SRM 10-H [s]
1200 [ SRM 10-E [s]
1000 A — SRM 10-X [s]
800 v :
' - SRM10-H [1/h]
600 [ o s
400 \ ' SRM 10-E [1/h]
- v N - - SRM10-X [1/h]
£ / .
)
Z[s]1 02 o4 06 08 10
Tiempo de giro

*  *Los esquemas son validos para unidades

bdsicas y para aplicaciones con un eje de giro

vertical, asi como para cargas totalmente

céntricas con un eje de giro horizontal y una

presidn de trabajo de 6 bar. Se deben

respetar los tiempos de giro usando vélvulas
de estrangulacion; de lo contrario, se puede
ver reducida la vida util del equipo. Si tiene

una aplicacion diferente, no dude en
consultarnos. Ademds, el asistente de

dimensionamiento para giro de SCHUNK estd

disponible en linea.

Datos técnicos de SRM con posicion central

Denominacion

1D

Amortiguacion de fin de carrera

Angulo de giro [°]
Posibilidad de ajuste de la posicion final [°]
Torque [Nm]
Posicion central del par [Nm]

Nimero de posiciones intermedias
Posibilidad de ajuste de la posicién central [°]

Clase de proteccién IP

Peso [kgl
Consumo de fluido (2 x dngulo nominal) [cm3]
Presion de trabajo min./nom./max. [bar]

Didmetro del tubo de conexién
Temperatura ambiente min./max. [°q]
Sala blanca IS0 14644-1:2015

Precision de repeticion [°]
Didmetro del taladro central [mm]
Momento de inercia max. admisible de la masa [kgm?]
Dimensiones X x Y x Z [mm]

Opciones
con conduccion de fluidos (MDF)
1D

SRM 10-H-180-90-M
1482200
amortiguador hidraulico
180.0

+5/-95

0.5

0.3

1 x M (neumatica)
+45/-45

40

0.34

8.8

3/6/6.5

3x1.8x0.6

5/60

5

0.03

6

0.0008

170 x 36 x 25

SRM 10-H-180-90-M-2P
1482202

SRM 10-E-180-90-M
1482201
Elastémero
180.0

+5/-95

0.5

0.3

1 x M (neumdtica)
+45/-45

40

0.33

8.8

4.5/6/6.5
3x1.8x0.6

5175

5

0.06

6

0.0009

180 x 36 x 25

SRM 10-E-180-90-M-2P
1482203

® Los datos técnicos completos o complementarios de todas las combinaciones posibles se pueden encontrar en el catdlogo que figura a continuacién o en
schunk.com.
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Vista principal de la version basica con amortiguacion hidraulica
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El esquema, muestra el modelo basico de la unidad, sin tener en cuenta A, a Conexi6n principal/directa, . Paso de barra
las dimensiones de las opciones descritas a continuacién. unidad de giro de sentido @ indice del muelle
horario
3 i - ili Ajuste para pasador de
® la v.a!\fula antlrretorn? SPV P puede' EJtI|IZIaI’SE para r@ntener la . B, b Conexién principalidirecta, @ J : parap
posicion en caso de pérdida de presidn (véase la seccion "Accesorios" unidad de giro de sentido centraje
del catalogo). antihorario @ Profundidad de alojamiento en

lado opuesto para casquillo de
@ Conexién de la unidad de giro centraje

(2) Conexién de montaje ©2) Sensor MMS 22...
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Vista principal de la version basica con amortiguacion mediante elastomeros
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El esquema, muestra el modelo basico de la unidad, sin tener en cuenta A, a Conexioén principalldirecta, . Paso de barra
las dimensiones de las opciones descritas a continuacion. unidad de giro de sentido @ indice del muelle

horario
@ Ajuste para pasador de
centraje
@ Profundidad de alojamiento en

lado opuesto para casquillo de
@ Conexién de la unidad de giro centraje

(2) Conexién de montaje ©2) Sensor MMS 22...

® Lavalvula antirretorno SDV-P puede utilizarse para mantener la
posicion en caso de pérdida de presidn (véase la seccion "Accesorios"
del catalogo).

B, b Conexidn principall/directa,
unidad de giro de sentido
antihorario
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Vista principal de la version basica con amortiguacion externa
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El esquema, muestra el modelo basico de la unidad, sin tener en cuenta A, a Conexioén principalldirecta, . Paso de barra
las dimensiones de las opciones descritas a continuacion. unidad de giro de sentido @ indice del muelle
horario

@ Ajuste para pasador de
centraje

@ Profundidad de alojamiento en
lado opuesto para casquillo de

@ Conexién de la unidad de giro centraje

(2) Conexién de montaje ©2) Sensor MMS 22...

® Lavalvula antirretorno SDV-P puede utilizarse para mantener la
posicion en caso de pérdida de presidn (véase la seccion "Accesorios"
del catalogo).

B, b Conexidn principall/directa,
unidad de giro de sentido
antihorario




SRM 10

Unidad de giro universal

Diseno ejemplar

Altura total

(o1)
A
[T}
™
R -
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(51)
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o/
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g
] °
IE
(99) &
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. Base SRM Opcién MDF

El dibujo muestra un ejemplo del SRM con el maximo nimero posible de
mddulos opcionales. EI SRM puede solicitarse como una version basica sin
madulos opcionales, con cada opcidn individualmente, o como una
combinacién de varios médulos opcionales. La unidad se suministra
completamente montada. Las opciones no se pueden solicitar por
separado. En la tabla de datos técnicos encontrard una lista de las
combinaciones disponibles, incluidos los ID.

Altura total SRM versidn basica Altura total SRM basico (tipo de
(tipo de método de amortigua- método de amortiguacion X)

cion HIE) ©2) Dimensién adicional del
maddulo montado, opcion MDF

El dibujo muestra la dimension adicional madxima. La altura total se
reduce en funcién de los médulos opcionales seleccionados
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Opcion de vista principal de la conduccion de fluidos MDF

15.5
2

El plano muestra la opcion de conduccién de fluidos sin médulo base u @ Conexién de montaje Dimensidn adicional del
otras opciones para la unidad de giro. @ Paso de fluido maddulo montado, opcion MDF
El esquema de atornillado se @ Junta

puede encontrar en el plano de Base SRM
la unidad base.

Reduccion del par a 6 baren la Peso del modulo sin la unidad  Nimero de pasos de fluido Presién min. del paso de fluido Presién max. del paso de fluido Caudal méximo del paso (con 6
conduccién de fluidos bésica bar)

[Nm] [ke] [bar] [bar] [limin]

-0.05 0.025 2 -0.8 8 40

@® Esta opcién no se puede solicitar por separado. Forma parte de la versidon configurada de la unidad de giro. Para los datos técnicos completos de todas las
opciones de combinacién posibles, configure la unidad de giro en schunk.com. Tenga en cuenta que los datos mencionados se refieren Unicamente a la
opcién y no a la unidad completa.
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Conexion directa sin tubo, M3

@ Adaptador Estrangulador fijo
@ Unidad de giro

La conexion directa sirve para suministrar aire comprimido sin necesidad
de tubos con tendencia a producir errores. El aire comprimido se
suministra a través de los taladros que hay en la placa de montaje. La
junta tdrica requerida y el estrangulador fijo se incluyen con el kit de
accesorios del producto.

Adaptador para gripper SCHUNK

Posicion central neumatica (M)

20
® o i i}
= = B
(o) ]| |
M3/3 (2x)
7.5 65.2
1
C@ ° ]
@ Unidad de giro Pinza A, a Conexion principalldirecta, B, b Conexién principall/directa,
Placa adaptadora unidad de giro de sentido unidad de giro de sentido
horario antihorario

Las placas adaptadoras estan disponibles para el montaje de muchos tipos
de pinzas de SCHUNK. Todas las combinaciones de unidades de giro/
sujecion y las placas adaptadoras asociadas pueden configurarse en la
comunidad SCHUNK PARTC y descargarse como modelo 3D.

C  Posicion central de la conexidn
principal

El dibujo muestra el cambio de cotas de la opcidn "posicion central
neumatica (M)" en comparacién con la variante basica.lLas estructuras
pesadas pueden balancearse antes de Ilegar a la posicion final.
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Adaptador angular WA Adaptador angular WA
A 10
—— T 2lan)
B 34 B 2.5(80)
L Qe
0
Skl | e
N 9 o O g T & ]
S A _a6x002_ 77 & ;2"\ S (81)
‘ /59 D
o (2) 72) T 0
B-B ; D
(¢ : o
‘ Q
o ) ~
o~ i1 (81
\73)@5 (3x) | ()
L M5 (4x)2)

@ Conexion de la unidad de giro @ Ajuste para pasador de

@ Conexién de montaje centraje

@2 indice del muelle @0 Profundidad de alojamiento en
lado opuesto para casquillo de
centraje

El adaptador angular permite la conexidn lateral de la unidad de giro con
tornillos.

Denominacién D

WA-SRM 10/12 1414971

@ No incluido con el material
suministrado

El adaptador angular permite la conexidn lateral de la unidad de giro con
tornillos a las superestructuras o componentes del sistema de automati-
zacion de ensamble modular especificos del cliente.

Denominacién D

WA-SRM 10/12 1414971
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sensor magnético electronico MMS

@ Salida del cable Sensor MMS 22...-SA
Sensor MMS 22...
Sensor de la posicidn final, para montar en la ranura en C

Denominacion D Normalmente en combinacion

MMS 22-5-M8-PNP 0301032 [
MMSK 22-S-PNP 0301034
MMS 22-5-M8-PNP-SA 0301042 [
MMSK 22-S-PNP-SA 0301044
KA BG08-L 3P-0300-PNP 0301622 ([ ]
KA BG08-L 3P-0500-PNP 0301623
KA BWO8-L 3P-0300-PNP 0301594
KA BWO08-L 3P-0500-PNP 0301502

CLI-M8 0301463
KV BWO08-5G08 3P-0030-PNP 0301495
KV BWO08-SG08 3P-0100-PNP 0301496
KV BWO08-SG08 3P-0200-PNP 0301497 ([ ]
V2-M8 0301775 [ ]
V4-M8 0301746
V8-M8 0301751

@® Serequieren dos sensores por unidad para monitorizar dos posiciones.
Como opcidn, hay disponibles cables de extensién y distribuidores de
sensor. En el capitulo Sistema de sensores del catdlogo, se puede
consultar variantes de producto adicionales del sensor y mas informa-
cién y datos técnicos.
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Dimensiones y cargas maximas

® Las fuerzasy pares indicados son valores
estaticos, validos para la unidad basicay
deben darse simultdaneamente. Se debe
regular el movimiento de giro para
garantizar que no se produzcan impactos ni
rebotes. De lo contrario, la vida util del
equipo puede disminuir.

My max.5 Nm B Fz méx. 330N

Datos técnicos SRM
Denominacion SRM 12-H-180-90 SRM 12-E-180-90 SRM 12-5-180-90 SRM 12-X-90-3 SRM 12-X-180-3
D 1413289 1413300 1482204 1413304 1413303
Amortiguacion de fin de carrera amortiguador hidraulico  Elastomero amortiguador hidrdulico Amortiguador externo Amortiguador externo
Angulo de giro [°] 180.0 180.0 180.0 90.0 180.0
Posibilidad de ajuste de la posicion final [°] +5/-95 +5/-95 +5/-95 +3/-3 +3/-3
Torque [Nm] 0.8 0.8 0.8 0.8 0.8
Nimero de posiciones intermedias Ninguna Ninguna Ninguna Ninguna Ninguna
Clase de proteccion IP 40 40 40 40 40
Peso [kg] 0.406 0.392 0.416 0.44 0.44
Consumo de fluido (2 x dngulo nominal) [em?] 10.8 10.8 10.8 6.0 10.8
Presion de trabajo min./nom./max. [bar] 3/6/6.5 4.5/6/6.5 3/6/6.5 3/6/6.5 31616.5
Didmetro del tubo de conexién 3x1.8x0.6 3x1.8x0.6 3x1.8x0.6 3x1.8x0.6 3x1.8x0.6
Temperatura ambiente min./max. [°q] 5160 5175 5160 5160 5160
Sala blanca IS0 14644-1:2015 5 5 5 5 5
Precisién de repeticion [°] 0.03 0.06 0.04 0.03 0.03
Didmetro del taladro central [mm] 8 8 8 8 8
Momento de inercia max. admisible de la masa [kgm?] 0.005 0.0036 0.0025 0.0072 0.0072
Dimensiones X x Y x Z [mm] 130.9 x 41 x 30.5 121.5x41x30.5 151 x 41 x 31 124.1 x 45 x 41.5 124.1x45x41.5
Opciones
con conduccidn de fluidos (MDF) SRM oRM SRM SRM SRM

12-H-180-90-4P 12-E-180-90-4P 12-5-180-90-4P 12-X-90-3-4P 12-X-180-3-4P
D 1413301 1413302 1482205 1413306 1413305

® Los datos técnicos completos o complementarios de todas las combinaciones posibles se pueden encontrar en el catdlogo que figura a continuacién o en
schunk.com.
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Inercia J* maxima admisible

Inercia J* maxima admisible

Momento de inercia de la masa Ciclos por hora
[17h] 1000 2000 3000 4000 5000 6000
8000
7000 ) — SRM 12-H [s]
6000 /‘ SRM 12-E [s]
5000 / v — SRM 12-X [s]
4000 I / SRM 12-5 [s]
Iy - SRM 12-H [1/h]
3000 / B SRM 12-E [1/h]
2000 I W -~ SRM 12-X [1ith]
17 i SRM 12-5 [1/h]
)
= [s] 03 0.6 0.9 1.2 1.5 1.8
Tiempo de giro

Momento de inercia de la masa Ciclos por hora
[th] 1000 2000 3000
8000
7000 ; /. — SRM 12-H [s]
6000 L SRM 12-E [s]
5000 ;(‘ — SRM 12-X [s]
4000 ! | SRM 12-5 [s]
W == SRM 12-H [1/h]
3000 X SRM 12-E [17h]
2000 J / | B -~ SRM 12-X [1/h]
E y 4 [ SRM 12-5 [1/h]
£ . T T
Z[s] 01 0.2 03 0.4 0.5 0.6 0.7
Tiempo de giro

Datos técnicos de SRM con posicion central

Denominacion

1D

Amortiguacion de fin de carrera

Angulo de giro [°]
Posibilidad de ajuste de la posicion final [°]
Torque [Nm]
Posicion central del par [Nm]

Nimero de posiciones intermedias
Posibilidad de ajuste de la posicién central [°]

Clase de proteccién IP

Peso [kgl
Consumo de fluido (2 x dngulo nominal) [cm3]
Presion de trabajo min./nom./max. [bar]
Didmetro del tubo de conexién

Temperatura ambiente min./max. [°q]
Sala blanca IS0 14644-1:2015

Precision de repeticion [°]
Didmetro del taladro central [mm]
Momento de inercia max. admisible de la masa [kgm?]
Dimensiones X x Y x Z [mm]

Opciones
con conduccion de fluidos (MDF)
1D

SRM 12-H-180-90-M
1482206
amortiguador hidraulico
180.0

+5/-95

0.8

0.5

1 x M (neumatica)
+45/-45

40

0.51

15.0

3/6/6.5

3x1.8x0.6

5/60

5

0.03

8

0.003

180 x 41 x 30.5

SRM 12-H-180-90-M-4P
1482208

*  *Los esquemas son validos para unidades
basicas y para aplicaciones con un eje de giro
vertical, asi como para cargas totalmente
céntricas con un eje de giro horizontal y una
presion de trabajo de 6 bar. Se deben
respetar los tiempos de giro usando valvulas
de estrangulacion; de lo contrario, se puede
ver reducida la vida util del equipo. Si tiene
una aplicacion diferente, no dude en
consultarnos. Ademas, el asistente de
dimensionamiento para giro de SCHUNK esta
disponible en linea.

SRM 12-E-180-90-M
1482207
Elastémero

180.0

+5/-95

0.8

0.5

1 x M (neumdtica)
+45/-45

40

0.50

15.0

4.5/6/6.5
3x1.8x0.6

5175

5

0.06

8

0.0036

170 x 41 x 30.5

SRM 12-E-180-90-M-L4P
1482209

® Los datos técnicos completos o complementarios de todas las combinaciones posibles se pueden encontrar en el catdlogo que figura a continuacién o en
schunk.com.
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Vista principal de la version basica con amortiguacion hidraulica
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El esquema, muestra el modelo basico de la unidad, sin tener en cuenta A, a Conexi6n principal/directa, . Paso de barra
las dimensiones de las opciones descritas a continuacion. unidad de giro de sentido @ indice del muelle
horario

@ Ajuste para pasador de
centraje

@ Profundidad de alojamiento en
lado opuesto para casquillo de

@ Conexién de la unidad de giro centraje

(2) Conexién de montaje ©2) Sensor MMS 22...

® Lavalvula antirretorno SDV-P puede utilizarse para mantener la
posicion en caso de pérdida de presidn (véase la seccion "Accesorios"
del catalogo).

B, b Conexidn principall/directa,
unidad de giro de sentido
antihorario
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Vista principal de la version basica con amortiguacion mediante elastomeros
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El esquema, muestra el modelo basico de la unidad, sin tener en cuenta
las dimensiones de las opciones descritas a continuacion.

® Lavalvula antirretorno SDV-P puede utilizarse para mantener la
posicion en caso de pérdida de presidn (véase la seccion "Accesorios"
del catalogo).

A, a Conexioén principalldirecta,
unidad de giro de sentido
horario

B, b Conexidn principall/directa,
unidad de giro de sentido
antihorario

@ Conexién de la unidad de giro

(2) Conexién de montaje

. Paso de barra

2 indice del muelle

@ Ajuste para pasador de
centraje

@ Profundidad de alojamiento en
lado opuesto para casquillo de
centraje

@ Sensor MMS 22...
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Vista principal de la version basica con amortiguacion de velocidad

© 4620.02
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El esquema, muestra el modelo basico de la unidad, sin tener en cuenta A, a Conexioén principalldirecta, . Paso de barra
las dimensiones de las opciones descritas a continuacion. unidad de giro de sentido @ indice del muelle

horario

@ Ajuste para pasador de
centraje

@ Profundidad de alojamiento en
lado opuesto para casquillo de

@ Conexién de la unidad de giro centraje

(2) Conexién de montaje ©2) Sensor MMS 22...

® Lavalvula antirretorno SDV-P puede utilizarse para mantener la
posicion en caso de pérdida de presidn (véase la seccion "Accesorios"
del catalogo).

B, b Conexidn principall/directa,
unidad de giro de sentido
antihorario
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Vista principal de la version basica con amortiguacion externa
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El esquema, muestra el modelo basico de la unidad, sin tener en cuenta A, a Conexioén principalldirecta, . Paso de barra
las dimensiones de las opciones descritas a continuacion. unidad de giro de sentido @ indice del muelle

horario
@ Ajuste para pasador de

centraje
@ Profundidad de alojamiento en
lado opuesto para casquillo de
@ Conexién de la unidad de giro centraje

(2) Conexién de montaje ©2) Sensor MMS 22...

® Lla v.a!\fula antlrrer;orn? (Sjl.)(;l-lszuede' EJtIlIZIaI’SE Ipara rjzfntf:er la . B, b Conexién principal/directa,
zolsmo?l en caso de pérdida de presion (véase la seccidon "Accesorios unidad de giro de sentido
el catdlogo). antihorario
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Diseno ejemplar

Altura total

u

(53)

. Base SRM Opcién MDF

El dibujo muestra un ejemplo del SRM con el maximo nimero posible de
mddulos opcionales. EI SRM puede solicitarse como una version basica sin
madulos opcionales, con cada opcidn individualmente, o como una
combinacién de varios médulos opcionales. La unidad se suministra
completamente montada. Las opciones no se pueden solicitar por
separado. En la tabla de datos técnicos encontrard una lista de las
combinaciones disponibles, incluidos los ID.

Altura total SRM versidn basica Altura total SRM basico (tipo de
(tipo de método de amortigua- método de amortiguacion X)
cion HIE) ©2) Dimensién adicional del

maddulo montado, opcion MDF

El dibujo muestra la dimension adicional mdxima. La altura total se
reduce en funcién de los médulos opcionales seleccionados
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Opcion de vista principal de la conduccion de fluidos MDF

M3/4 (4x)—\
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El plano muestra la opcidn de conduccion de fluidos sin médulo base u @ Conexién de montaje Dimensidn adicional del
otras opciones para la unidad de giro. @ Paso de fluido maddulo montado, opcion MDF

El esquema de atornillado se @ Junta
puede encontrar en el plano de Base SRM
la unidad base.

Reduccidn del par a 6 bar en la  Peso del médulo sin la unidad ~ Niimero de pasos de fluido Presion min. del paso de fluido Presion max. del paso de fluido Caudal maximo del paso (con 6
conduccién de fluidos basica bar)

[Nm] [ke] [bar] [bar] [limin]

Opcién para la conduccion de fluidos MDF

-0.05 0.047 L -0.8 8 40

@® Esta opcién no se puede solicitar por separado. Forma parte de la versidon configurada de la unidad de giro. Para los datos técnicos completos de todas las
opciones de combinacién posibles, configure la unidad de giro en schunk.com. Tenga en cuenta que los datos mencionados se refieren Unicamente a la
opcién y no a la unidad completa.
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Conexion directa sin tubo, M3

@ \4/]

@ Adaptador
@ Unidad de giro

Estrangulador fijo

La conexion directa sirve para suministrar aire comprimido sin necesidad
de tubos con tendencia a producir errores. El aire comprimido se
suministra a través de los taladros que hay en la placa de montaje. La
junta tdrica requerida y el estrangulador fijo se incluyen con el kit de
accesorios del producto.

Adaptador para gripper SCHUNK

Posicion central neumatica (M)

20_
o) ° i \\
i ey
b®
M3/3 (2x)
7.5 71.7 _31.4_
o

@ Unidad de giro

Placa adaptadora

Las placas adaptadoras estan disponibles para el montaje de muchos tipos
de pinzas de SCHUNK. Todas las combinaciones de unidades de giro/
sujecion y las placas adaptadoras asociadas pueden configurarse en la
comunidad SCHUNK PARTC y descargarse como modelo 3D.

Pinza

A, a Conexion principalldirecta, B, b Conexién principalldirecta,
unidad de giro de sentido unidad de giro de sentido
horario antihorario

C  Posicion central de la conexién
principal

El dibujo muestra el cambio de cotas de la opcidn "posicion central
neumatica (M)" en comparacién con la variante basica.lLas estructuras
pesadas pueden balancearse antes de Ilegar a la posicion final.
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Adaptador angular WA Adaptador angular WA
A, - 10
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@ Conexion de la unidad de giro @ Ajuste para pasador de
@ Conexién de montaje centraje

@ indice del muelle Profundidad de alojamiento en
lado opuesto para casquillo de

centraje

El adaptador angular permite la conexion lateral de la unidad de giro con
tornillos.

Denominacion D

Placa adaptadora
WA-SRM 10/12 1414971

@ No incluido con el material
suministrado

El adaptador angular permite la conexion lateral de la unidad de giro con
tornillos a las superestructuras o componentes del sistema de automati-
zacion de ensamble modular especificos del cliente.

Denominacién D

Placa adaptadora

WA-SRM 10/12 1414971
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sensor magnético electronico MMS

@ Salida del cable Sensor MMS 22...-SA
Sensor MMS 22...
Sensor de la posicidn final, para montar en la ranura en C

Denominacion D Normalmente en combinacion

MMS 22-5-M8-PNP 0301032 [
MMSK 22-S-PNP 0301034
MMS 22-5-M8-PNP-SA 0301042 [
MMSK 22-S-PNP-SA 0301044
KA BG08-L 3P-0300-PNP 0301622 ([ ]
KA BG08-L 3P-0500-PNP 0301623
KA BWO8-L 3P-0300-PNP 0301594
KA BWO08-L 3P-0500-PNP 0301502

CLI-M8 0301463
KV BWO08-5G08 3P-0030-PNP 0301495
KV BWO08-SG08 3P-0100-PNP 0301496
KV BWO08-SG08 3P-0200-PNP 0301497 ([ ]
V2-M8 0301775 [ ]
V4-M8 0301746
V8-M8 0301751

@® Serequieren dos sensores por unidad para monitorizar dos posiciones.
Como opcidn, hay disponibles cables de extensién y distribuidores de
sensor. En el capitulo Sistema de sensores del catdlogo, se puede
consultar variantes de producto adicionales del sensor y mas informa-
cién y datos técnicos.
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Dimensiones y cargas maximas

® Las fuerzasy pares indicados son valores
estaticos, validos para la unidad basicay
deben darse simultdaneamente. Se debe
regular el movimiento de giro para
garantizar que no se produzcan impactos ni
rebotes. De lo contrario, la vida util del
equipo puede disminuir.

My max. 6 Nm B Fz méx. 330N

Datos técnicos SRM

Denominacion SRM 14-H-180-90 SRM 14-E-180-90 SRM 14-5-180-90 SRM 14-X-90-3 SRM 14-X-180-3

D 1331278 1331258 1412969 1347008 1331282

Amortiguacion de fin de carrera amortiguador hidraulico  Elastomero amortiguador hidrdulico Amortiguador externo Amortiguador externo

Angulo de giro [°] 180.0 180.0 180.0 90.0 180.0

Posibilidad de ajuste de la posicion final [°] +5/-95 +5/-95 +5/-95 +3/-3 +3/-3

Torque [Nm] 1.15 1.15 1.15 1.15 1.15

Nimero de posiciones intermedias Ninguna Ninguna Ninguna Ninguna Ninguna

Clase de proteccion IP 40 40 40 40 40

Peso [kg] 0.44 0.41 0.55 0.67 0.67

Consumo de fluido (2 x dngulo nominal) [em?] 15.0 15.0 15.0 8.2 15.0

Presion de trabajo min./nom./max. [bar] 3/6/6.5 4.5/6/6.5 3/6/6.5 3/6/6.5 31616.5

Didmetro del tubo de conexién 3x1.8x0.6 3x1.8x0.6 3x1.8x0.6 3x1.8x0.6 3x1.8x0.6

Temperatura ambiente min./max. [°q] 5160 5175 5160 5160 5160

Sala blanca IS0 14644-1:2015 5 5 5 5 5

Precisién de repeticion [°] 0.03 0.06 0.03 0.03 0.03

Didmetro del taladro central [mm] 9 9 9 9 9

Momento de inercia max. admisible de la masa [kgm?] 0.01 0.006 0.005 0.014 0.014

Dimensiones X x Y x Z [mm] 146.5 x 45 x 33 126.5 x 45 x 33 157 x 45 x 33 149.8 x 52 x 46.2 149.8 x 52 x 46.2

Opciones

con conduccidn de fluidos (MDF) SRM oRM SRM SRM SRM
14-H-180-90-4P 14-E-180-90-4P 14-5-180-90-4P 14-X-90-3-4P 14-X-180-3-4P

D 1331281 1331263 1413290 1347015 1331284

® Los datos técnicos completos o complementarios de todas las combinaciones posibles se pueden encontrar en el catdlogo que figura a continuacién o en
schunk.com.




SRM 14

Unidad de giro universal

Inercia J* maxima admisible

Inercia J* maxima admisible

Momento de inercia de la masa Ciclos por hora
[/h] 0 1300 2600 3900 5200
14000 — SRM T4-H s]
12000 - = SRM T4-H [/h]
10000 SRM 14-E [s]
8000 I SRM 14-E [17h]
6000 SRM 14-X [s]
4000 / : N SRM 14-X [1/h]
'5900«"7[ ;L — SRM 14-S [s]
é 0 e Lol SRM =S [1h]
Z[slo 05 1.0 1.5 2.0

Tiempo de giro

Momento de inercia de la masa Ciclos por hora
[17h]J600 1000 100 1800
14000 t
— SRM 14-H [s]
12000
- - SRM 14-H [1th]
10000
SRM 14-E [s]
8000
SRM 14-E [1/h]
6000 SRM 14-X [s]
=X 1S,
4000 / SRM 14-X [1/h]
2000 /
T o - — SRM 14-S [s]
E ;
Z[slo 0.25 0.50 075
Tiempo de giro

Datos técnicos de SRM con posicion central

Denominacion

1D

Amortiguacion de fin de carrera

Angulo de giro [°]
Posibilidad de ajuste de la posicion final [°]
Torque [Nm]
Posicion central del par [Nm]

Nimero de posiciones intermedias
Posibilidad de ajuste de la posicién central [°]

Clase de proteccién IP

Peso [kgl
Consumo de fluido (2 x dngulo nominal) [cm3]
Presion de trabajo min./nom./max. [bar]

Didmetro del tubo de conexién
Temperatura ambiente min./max. [°q]
Sala blanca IS0 14644-1:2015

Precision de repeticion [°]
Didmetro del taladro central [mm]
Momento de inercia max. admisible de la masa [kgm?]
Dimensiones X x Y x Z [mm]

Opciones
con conduccion de fluidos (MDF)
1D

SRM 14-H-180-90-M
1457320
amortiguador hidraulico
180.0

+5/-95

1.15

0.8

1 x M (neumatica)
+45/-45

40

0.65

19.0

3/6/6.5

3x1.8x0.6

5/60

5

0.03

9

0.01

195 x 45 x 33

SRM 14-H-180-90-M-4P
1464297

*  *Los esquemas son validos para unidades
basicas y para aplicaciones con un eje de giro
vertical, asi como para cargas totalmente
céntricas con un eje de giro horizontal y una
presion de trabajo de 6 bar. Se deben
respetar los tiempos de giro usando valvulas
de estrangulacion; de lo contrario, se puede
ver reducida la vida util del equipo. Si tiene
una aplicacion diferente, no dude en
consultarnos. Ademas, el asistente de
dimensionamiento para giro de SCHUNK esta
disponible en linea.

SRM 14-E-180-90-M
1457317
Elastémero

180.0

+5/-95

1.15

0.8

1 x M (neumdtica)
+45/-45

40

0.63

19.0

4.5/6/6.5
3x1.8x0.6

5175

5

0.06

9

0.006

180 x 45 x 33

SRM 14-E-180-90-M-4P
1464298

® Los datos técnicos completos o complementarios de todas las combinaciones posibles se pueden encontrar en el catdlogo que figura a continuacién o en
schunk.com.




SRM 14

Unidad de giro universal

Vista principal de la version basica con amortiguacion hidraulica

15,15

@7/1.2 (2 )_/ -25_]

129.8 ... 148.4 M3/3.5 (2x

2.3

33

El esquema, muestra el modelo basico de la unidad, sin tener en cuenta A, a Conexioén principalldirecta, . Paso de barra
las dimensiones de las opciones descritas a continuacion. unidad de giro de sentido @ indice del muelle
horario

@ Ajuste para pasador de
centraje

@ Profundidad de alojamiento en
lado opuesto para casquillo de

@ Conexién de la unidad de giro centraje

(2) Conexién de montaje ©2) Sensor MMS 22...

® Lavalvula antirretorno SDV-P puede utilizarse para mantener la
posicion en caso de pérdida de presidn (véase la seccion "Accesorios"
del catalogo).

B, b Conexidn principall/directa,
unidad de giro de sentido
antihorario
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Unidad de giro universal

Vista principal de la version basica con amortiguacion mediante elastomeros

15,15

@7/1.2 (2 / _25_|

M3/3.5 (2x)
N 115.5...127.1
(9]
1 I )
™
™
107
60.75
8.5...20.1
N e}
Oo 777777777 ' 8 @77 7% :
1.
A
El esquema, muestra el modelo basico de la unidad, sin tener en cuenta A, a Conexioén principalldirecta, . Paso de barra
las dimensiones de las opciones descritas a continuacion. unidad de giro de sentido

horario
® Lavalvula antirretorno SDV-P puede utilizarse para mantener la

posicion en caso de pérdida de presidn (véase la seccion "Accesorios"
del catalogo).

B, b Conexidn principall/directa,
unidad de giro de sentido
antihorario

@ Conexién de la unidad de giro

(2) Conexién de montaje

2 indice del muelle

@ Ajuste para pasador de
centraje

@ Profundidad de alojamiento en
lado opuesto para casquillo de
centraje

@ Sensor MMS 22...
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Unidad de giro universal

Vista principal de la version basica con amortiguacion de velocidad

6020.02
0 0
: T iEs
B | dH
@7/1.2 (2 )/ 25
M3/3.5 (2x
. 146.0 ... 164.6
~ @288, _ - [_68/4.4 (2%)
T i © ® =i \‘ B
| PAe =i , §
: 2 OGO e o
[ © ‘ '_‘ L1t ‘
* 21| | b
G2 (2
107
60.75
@9
39.0 ... 57.6 27.3 @)
= wE : *
O B — o
o CEL e (@) 20 2l 3
Ll 2 fpan
! :
A M3/3

El esquema, muestra el modelo basico de la unidad, sin tener en cuenta
las dimensiones de las opciones descritas a continuacion.

A, a Conexioén principalldirecta,
unidad de giro de sentido
horario

. Paso de barra

2 indice del muelle

@ Ajuste para pasador de
centraje

@ Profundidad de alojamiento en
lado opuesto para casquillo de
centraje

@ Sensor MMS 22...

® Lavalvula antirretorno SDV-P puede utilizarse para mantener la
posicion en caso de pérdida de presidn (véase la seccion "Accesorios"
del catalogo).

B, b Conexidn principall/directa,
unidad de giro de sentido
antihorario

@ Conexién de la unidad de giro

(2) Conexién de montaje
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Unidad de giro universal

Vista principal de la version basica con amortiguacion externa

15,15

||:l§|:1

@7/1.2 (2x)—)_//
M3/3.5 (2x

28/4.4 (2x)

92.5 27.3
o
%J
= ol
—
A L
‘ M3/3
| 102.6 ... 114.5

I I

N,

| i

0 148.8 ... 160.7 o 2289,
S I | 0 I1LD T
\ ® © L
S %@@ ‘ © e i
@ ] ] — “U © © 2 I:r:

= —
0

KLGS (24(72)

n
~

®)

2

El esquema, muestra el modelo basico de la unidad, sin tener en cuenta
las dimensiones de las opciones descritas a continuacion.

® Lavalvula antirretorno SDV-P puede utilizarse para mantener la
posicion en caso de pérdida de presidn (véase la seccion "Accesorios"
del catalogo).

A, a Conexioén principalldirecta,
unidad de giro de sentido
horario

B, b Conexidn principall/directa,
unidad de giro de sentido
antihorario

@ Conexién de la unidad de giro

(2) Conexién de montaje

. Paso de barra

2 indice del muelle

@ Ajuste para pasador de
centraje

@ Profundidad de alojamiento en
lado opuesto para casquillo de
centraje

@ Sensor MMS 22...
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Diseno ejemplar

Altura total

-

!

i

i

i
i
i

i

. (67.95 _,
54.75

)

N
>/
21.75

e

. Base SRM Opcién MDF

El dibujo muestra un ejemplo del SRM con el maximo nimero posible de
mddulos opcionales. EI SRM puede solicitarse como una version basica sin
madulos opcionales, con cada opcidn individualmente, o como una
combinacién de varios médulos opcionales. La unidad se suministra
completamente montada. Las opciones no se pueden solicitar por
separado. En la tabla de datos técnicos encontrard una lista de las
combinaciones disponibles, incluidos los ID.

Altura total SRM versidn basica Altura total SRM basico (tipo de
(método de amortiguacion método de amortiguacion X)

HIEIS) ©2 Dimensién adicional del
maddulo montado, opcion MDF

El dibujo muestra la dimension adicional mdxima. La altura total se
reduce en funcién de los médulos opcionales seleccionados
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Unidad de giro universal

Opcion de vista principal de la conduccion de fluidos MDF

— 4.5 4.5 X
~ o
El plano muestra la opcion de conduccién de fluidos sin médulo base u @ Conexién de montaje Dimensidn adicional del
otras opciones para la unidad de giro. @ Paso de fluido maddulo montado, opcion MDF

El esquema de atornillado se @ Junta
puede encontrar en el plano de Base SRM
la unidad base.

Reduccidn del par a 6 bar en la  Peso del médulo sin la unidad ~ Niimero de pasos de fluido Presion min. del paso de fluido Presion max. del paso de fluido Caudal maximo del paso (con 6

conduccién de fluidos basica bar)
[Nm] [ke] [bar] [bar] [limin]
Opcién para la conduccion de fluidos MDF

-0.15 0.05 L -0.8 8 60

@® Esta opcién no se puede solicitar por separado. Forma parte de la versidon configurada de la unidad de giro. Para los datos técnicos completos de todas las

opciones de combinacién posibles, configure la unidad de giro en schunk.com. Tenga en cuenta que los datos mencionados se refieren Unicamente a la
opcién y no a la unidad completa.
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Conexion directa sin tubo, M3

@ \4/]

@ Adaptador Estrangulador fijo
@ Unidad de giro

La conexion directa sirve para suministrar aire comprimido sin necesidad
de tubos con tendencia a producir errores. El aire comprimido se
suministra a través de los taladros que hay en la placa de montaje. La
junta tdrica requerida y el estrangulador fijo se incluyen con el kit de
accesorios del producto.

Adaptador para gripper SCHUNK

Posicion central neumatica (M)

25
-] I \
= S B
\
1 )
M3/3 (2x)
7.5 71.75 34
\‘ @ ’7“0 2
| CPNCI ]
o | © ©
T
B c A
@ Unidad de giro Pinza A, a Conexion principalldirecta, B, b Conexién principalldirecta,
Placa adaptadora unidad de giro de sentido unidad de giro de sentido
horario antihorario

Las placas adaptadoras estan disponibles para el montaje de muchos tipos
de pinzas de SCHUNK. Todas las combinaciones de unidades de giro/
sujecion y las placas adaptadoras asociadas pueden configurarse en la
comunidad SCHUNK PARTC y descargarse como modelo 3D.

C  Posicion central de la conexién
principal

El dibujo muestra el cambio de cotas de la opcidn "posicion central
neumatica (M)" en comparacién con la variante basica.lLas estructuras
pesadas pueden balancearse antes de Ilegar a la posicion final.
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Adaptador angular WA Adaptador angular WA
A
——
B 34_ | i
i 9 o ™
_ i . N0l
) ( o 1 !
| I
2 A=
9 60+0.02
& |
74
B-B ‘
ol | Jo| o
o ! | . o 0
/ 1SS RN S
(73) @5 (3x)
- ~
A M5 (4x] \\2/‘

@ Conexion de la unidad de giro @ Ajuste para pasador de
@ Conexién de montaje centraje

@ indice del muelle Profundidad de alojamiento en
lado opuesto para casquillo de

centraje

El adaptador angular permite la conexion lateral de la unidad de giro con
tornillos.

Denominacion D

Placa adaptadora
WA-SRM 14 1372525

@ No incluido con el material
suministrado

El adaptador angular permite la conexion lateral de la unidad de giro con
tornillos a las superestructuras o componentes del sistema de automati-
zacion de ensamble modular especificos del cliente.

Denominacién D

Placa adaptadora

WA-SRM 14 1372525
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sensor magnético electronico MMS

@ Salida del cable Sensor MMS 22...-SA
Sensor MMS 22...
Sensor de la posicidn final, para montar en la ranura en C

Denominacion D Normalmente en combinacion

MMS 22-5-M8-PNP 0301032 [
MMSK 22-S-PNP 0301034
MMS 22-5-M8-PNP-SA 0301042 [
MMSK 22-S-PNP-SA 0301044
KA BG08-L 3P-0300-PNP 0301622 ([ ]
KA BG08-L 3P-0500-PNP 0301623
KA BWO8-L 3P-0300-PNP 0301594
KA BWO08-L 3P-0500-PNP 0301502

CLI-M8 0301463
KV BWO08-5G08 3P-0030-PNP 0301495
KV BWO08-SG08 3P-0100-PNP 0301496
KV BWO08-SG08 3P-0200-PNP 0301497 ([ ]
V2-M8 0301775 [ ]
V4-M8 0301746
V8-M8 0301751

@® Serequieren dos sensores por unidad para monitorizar dos posiciones.
Como opcidn, hay disponibles cables de extensién y distribuidores de
sensor. En el capitulo Sistema de sensores del catdlogo, se puede
consultar variantes de producto adicionales del sensor y mas informa-
cién y datos técnicos.
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Unidad de giro universal

Datos técnicos SRM

Denominacion

1D

Amortiguacion de fin de carrera

Angulo de giro [°]
Posibilidad de ajuste de la posicién final [°]
Torque [Nm]

Nimero de posiciones intermedias

Clase de proteccion IP

Peso [kg]
Consumo de fluido (2 x angulo nominal) [em3]
Presion de trabajo min./nom./méx. [bar]

Diametro del tubo de conexién
Temperatura ambiente min./max. [eq]
Sala blanca IS0 14644-1:2015

Precisién de repeticion [°]
Diametro del taladro central [mm]
Momento de inercia max. admisible de la masa [kgm?]
Dimensiones Xx Y x Z [mm]
Opciones

con conduccién de fluidos (MDF)

]

con pasos de cables eléctricos (EDF)
D

para sensores inductivos, ajustable (SI)
D

para sensores inductivos, fija (SF)
D

con MDFy SI

D

con MDFy SF

D

con EDFy SI

1D

con EDF y SF

D

Dimensiones y cargas maximas

My max.19 Nm [l Fz méx. 1100 N
SRM 16-H-90-3 SRM 16-H-180-3
1347181 1331286

amortiguador hidraulico
90.0

+3/-3

1.47

Ninguna

65

0.62

12.0

416/6.5
6x3.9x1.05

5/60

5

0.06

10.5

0.08

125.5 x 56.5 x 36.5

SRM 16-H-90-3-4P
1468367

SRM 16-H-90-3-6E
1347189

SRM 16-H-90-3-5I
1347203

SRM 16-H-90-3-SF
1357447

SRM 16-H-90-3-4P-SI
1468368

SRM 16-H-90-3-4P-SF
1468373

SRM 16-H-90-3-6E-SI
1347224

SRM 16-H-90-3-6E-SF
1357459

amortiguador hidraulico
180.0

+3/-3

1.47

Ninguna

65

0.62

22.0

41616.5
6x3.9x1.05

5/60

5

0.06

10.5

0.08

125.5 x 56.5 x 36.5

SRM 16-H-180-3-4P
1468365

SRM 16-H-180-3-6E
1331289

SRM 16-H-180-3-SI
1347140

SRM 16-H-180-3-SF
1357409

SRM 16-H-180-3-4P-SI
1468366

SRM 16-H-180-3-4P-SF
1468371

SRM 16-H-180-3-6E-SI
1347167

SRM 16-H-180-3-6E-SF
1357422

® Las fuerzasy pares indicados son valores
estaticos, validos para la unidad basicay
deben darse simultdaneamente. Se debe
regular el movimiento de giro para
garantizar que no se produzcan impactos ni
rebotes. De lo contrario, la vida util del
equipo puede disminuir.

SRM 16-H-180-90
1347230
amortiguador hidraulico
180.0

+3/-93

1.47

Ninguna

65

0.72

22.0

416/6.5
6x3.9x1.05

5160

5

0.06

10.5

0.08

152.5 x 56.5 x 36.5

SRM 16-H-180-90-4P
1468369

SRM 16-H-180-90-6E
1347249

SRM 16-H-180-90-SI
1347257

SRM 16-H-180-90-SF
1357425

SRM 16-H-180-90-4P-SI
1468370

SRM 16-H-180-90-4P-SF
1468372

SRM 16-H-180-90-6E-SI
1347266

SRM 16-H-180-90-6E-SF
1357431

® Los datos técnicos completos o complementarios de todas las combinaciones posibles se pueden encontrar en el catdlogo que figura a continuacion o en
schunk.com.
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Inercia J* maxima admisible

Momento de inercia de la masa Ciclos por hora
[171h] 750 1000 1250 1500 1750 2000

0.09

0.08

) — SRM 16-H [s]

SN/ - = SRM16-H [1/h]

[s] 0.5 075 1.0 1.25 1.5 175
Tiempo de giro

*Los esquemas son validos para unidades
bdsicas y para aplicaciones con un eje de giro
vertical, asi como para cargas totalmente
céntricas con un eje de giro horizontal y una
presidn de trabajo de 6 bar. Se deben
respetar los tiempos de giro usando vélvulas
de estrangulacion; de lo contrario, se puede
ver reducida la vida util del equipo. Si tiene
una aplicacion diferente, no dude en
consultarnos. Ademas, el asistente de
dimensionamiento para giro de SCHUNK estd
disponible en linea.

Datos técnicos de SRM con posicion central

Denominacion
1D

Amortiguacion de fin de carrera

Angulo de giro [
Posibilidad de ajuste de la posicion final [°]
Torque [Nm]
Posicion central del par [Nm]

Nimero de posiciones intermedias
Posibilidad de ajuste de la posicién central [°]

Clase de proteccién IP

Peso [kgl
Consumo de fluido (2 x dngulo nominal) [cm3]
Presion de trabajo min./nom./max. [bar]

Didmetro del tubo de conexién
Temperatura ambiente min./max. [°q]
Sala blanca IS0 14644-1:2015

Precision de repeticion [°]
Didmetro del taladro central [mm]
Momento de inercia max. admisible de la masa [kgm?]
Dimensiones X x Y x Z [mm]
Opciones

con conduccion de fluidos (MDF)

1D

con pasos de cables eléctricos (EDF)
1D

para sensores inductivos, ajustable (SI)
1D

para sensores inductivos, fija (SF)
1D

con MDFy SI

1D

con MDFy SF

1D

con EDFy SI

1D

con EDF y SF

1D

SRM 16-H-180-3-M
1455606

amortiguador hidraulico
180.0

SRM 16-H-180-90-M
1455607

amortiguador hidraulico
180.0

+3/-3 +3/-93
1.47 1.47
1.0 1.0

1 x M (neumatica)

1x M (neumética)

+3/-3 +3/-3
65 65
0.85 0.95
30.0 30.0
41616.5 46/6.5
6x3.9x1.05 6x3.9x1.05
5160 5/60

5 5

0.06 0.06
10.5 10.5
0.03 0.03

190 x 56.5 x 36.5

SRM 16-H-180-3-M-4P

217 x56.5x 36.5

SRM 16-H-180-90-M-4P

1468374 1468375

SRM 16-H-180-3-M-6E SRM 16-H-180-90-M-6E
1455680 1455681

SRM 16-H-180-3-M-SI SRM 16-H-180-90-M-SI
1455684 1455685

SRM 16-H-180-3-M-SF SRM 16-H-180-90-M-SF
1455692 1455693

SRM 16-H-180-3-M-L4P-SI SRM 16-H-180-90-M-4P-S|
1468376 1468377

SRM 16-H-180-3-M-L4P-SF SRM 16-H-180-90-M-4P-SF
1468378 1468379

SRM 16-H-180-3-M-6E-S| SRM 16-H-180-90-M-6E-SI
1455688 1455689

SRM 16-H-180-3-M-6E-SF
1455696

SRM 16-H-180-90-M-6E-SF
1455697

® Los datos técnicos completos o complementarios de todas las combinaciones posibles se pueden encontrar en el catdlogo que figura a continuacién o en
schunk.com.
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Vista principal de la version basica con amortiguacion hidraulica

Q)

A

60+0.02

24+0.02

o M3/3.5 (2x
S A\
,a B@
7 A\~
©+(0)°0
il °r> b u B@
1 :
o
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El esquema, muestra el modelo basico de la unidad, sin tener en cuenta

las dimensiones de las opciones descritas a continuacion.

® Lavalvula antirretorno SDV-P puede utilizarse para mantener la
posicion en caso de pérdida de presidn (véase la seccion "Accesorios"

del catalogo).

A, a Conexioén principalldirecta,
unidad de giro de sentido
horario

B, b Conexidn principall/directa,
unidad de giro de sentido
antihorario

@ Conexién de la unidad de giro

(2) Conexién de montaje

@ Junta térica
28 Paso de barra
@ indice del muelle

@ Profundidad de alojamiento en
lado opuesto para casquillo de
centraje

@ Sensor MMS 22...
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Ejemplo de disefio con MDF

Ejemplo de disefio con EDF

. Base SRM
Opcion Sl

El dibujo muestra un ejemplo del SRM con el médximo néimero posible de
mddulos opcionales. EI SRM puede solicitarse como una version basica sin
maodulos opcionales, con cada opcidn individualmente, o como una
combinacion de varios médulos opcionales. La unidad se suministra
completamente montada. Las opciones no se pueden solicitar por
separado. En la tabla de datos técnicos encontrard una lista de las
combinaciones disponibles, incluidos los ID.

@ Opcién MDF

Altura total con MDF

. Base SRM
Opcion Sl

El dibujo muestra un ejemplo del SRM con el médximo néimero posible de
maddulos opcionales. EI SRM puede solicitarse como una versién basica sin
maodulos opcionales, con cada opcidn individualmente, o como una
combinacion de varios médulos opcionales. La unidad se suministra
completamente montada. Las opciones no se pueden solicitar por
separado. En la tabla de datos técnicos encontrard una lista de las
combinaciones disponibles, incluidos los ID.

@ Opcién EDF

Altura total con EDF
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Altura total SRM versidn basica @ Dimensidn adicional del

Dimensién adicional del maédulo montado, opcién MDF
moddulo montado, opcién SI/SF

El dibujo muestra la dimensién adicional maxima. La altura total se
reduce en funcién de los médulos opcionales seleccionados

Altura total SRM versidn basica @ Dimensidn adicional del

Dimensién adicional del maédulo montado, opcién EDF
moddulo montado, opcién SI/SF

El dibujo muestra la dimensién adicional maxima. La altura total se
reduce en funcién de los médulos opcionales seleccionados
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Unidad de giro universal

Opcion de vista principal de la conduccion de fluidos MDF

21.8

22.8/1.

11.4

El plano muestra la opcidn de conduccion de fluidos sin médulo base u

(2) Conexién de montaje Dimensién adicional del
otras opciones para la unidad de giro.

(25 Paso de fluido médulo montado, opcién MDF
El esquema de atornillado se @2 Junta

puede encontrar en el plano de Base SRM
la unidad base.

Reduccion del par a 6 bar  Peso del médulo sin la Nimero de pasos de fluido Presion min. del paso de  Presion nominal de la Presion max. del paso de  Caudal maximo del paso
en la conduccién de fluidos unidad bésica fluido alimentacion de fluidos fluido (con 6 bar)

[Nm] [kg] [bar] [bar] [bar] [limin]

- 0.47 0.28 [3 -0.8 6 8 120

@® Esta opcién no se puede solicitar por separado. Forma parte de la versidon configurada de la unidad de giro. Para los datos técnicos completos de todas las
opciones de combinacién posibles, configure la unidad de giro en schunk.com. Las opciones MDF y EDF no pueden combinarse para el tamafio 16. Tenga en
cuenta que los datos mencionados se refieren Gnicamente a la opcién y no a la unidad completa.
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Opcion de vista principal del distribuidor rotatorio eléctrico EDF
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El plano muestra la opcion de conduccién de fluidos sin médulo base u A, a Conexién principal/directa, Entrada para el conductor del
otras opciones para la unidad de giro. unidad de giro de sentido sensor de 4 polos
horario Dimensidon adicional del
B, b Conexidn principall/directa, mddulo montado, opcién lado
unidad de giro de sentido de salida EDF
antihorario Dimension adicional del

Conexién de montaje mddulo montado, opcién lado
de accionamiento EDF

Lado de accionamiento EDF
oculto a la vista

Lado de salida EDF oculto a la
vista

Paso de fluido
indice del muelle

OPDO®

Profundidad de alojamiento en
lado opuesto para casquillo de
centraje

Entrada para la conduccién del Base SRMy otras opciones
sensor de 3 polos

Peso del médulo sin la Tamafio del enchufe Tamafio del conector Nimero de conductores Tension max. Corriente maxima por Temperatura ambiente
unidad bésica (salida) (accionamiento) cable méx.
[kel M [Al [d
Distribuidor rotatorio eléctrico opcional EDF
LxM8/3-poli LxM8/3-poli
0.3 Zstlh—iolii 2xM8/h—ioIi§ 20 48 ! 60

@® Esta opcion no se puede solicitar por separado. Forma parte de la versidon configurada de la unidad de giro. Para los datos técnicos completos de todas las
opciones de combinacién posibles, configure la unidad de giro en schunk.com. Las opciones MDF y EDF no pueden combinarse para el tamafio 16. Tenga en
cuenta que los datos mencionados se refieren Gnicamente a la opcién y no a la unidad completa.
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Unidad de giro universal

Opcion de vista principal para los sensores de proximidad inductivos para la combinacion sin MDF

1
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El plano muestra la opcion de utilizacion de sensores de proximidad @ Conexién de montaje Deteccion inductiva de la
inductivos sin mddulo base u otras opciones para la unidad de giro.Con @ Junta térica posicién fija (SF)
esta opcidn se pueden detectar hasta tres posiciones con los sensores

inductivos. La opcién SI ofrece posiciones de deteccion ajustables, SF @ Paso de fluido osicién ajustable (1)
il m Paso de barra P )
ofrece posiciones fijas. .

@ indice del muelle @ Dimensidn adicional del

mdédulo montado, opcién SI/SF
@ Profundidad de alojamiento en
lado opuesto para casquillo de

®

Deteccidn inductiva de la

®

centraje
Denominacion La deteccion de posicion se puede ajustar Peso del mddulo sin la unidad basica
[kg]
SF16 0.19
SI'16 si 0.12

® Esta opcidn se puede pedir como juego de montaje o como parte de una versidn configurada de la unidad de giro. Para los datos técnicos completos de todas
las opciones de combinacidn posibles, configure la unidad de giro en schunk.com. Tenga en cuenta que los datos mencionados se refieren Ginicamente a la
opcién y no a la unidad completa.
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Unidad de giro universal

Opcion de vista principal para los sensores de proximidad inductivos para la combinaciéon con MDF
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El plano muestra la opcidn de utilizacién de sensores de proximidad
inductivos sin mddulo base u otras opciones para la unidad de giro.Con
esta opcidn se pueden detectar hasta tres posiciones con los sensores
inductivos. La opcién SI ofrece posiciones de deteccion ajustables, SF
ofrece posiciones fijas.

Denominacion La deteccion de posicion se puede ajustar
Opcidn para los sensores de proximidad inductivos

SF 16 MDF

SI'16 MDF si

@ Conexién de montaje
@ Paso de fluido
@ indice del muelle

@ Profundidad de alojamiento en
lado opuesto para casquillo de
centraje

Peso del modulo sin la unidad basica

[ke]

0.21
0.13

Deteccién inductiva de la
posicién fija (SF)

Deteccidn inductiva de la
posicién ajustable (SI)

@ Dimensidn adicional del
mdédulo montado, opcidn SI/SF

® Esta opcidn se puede pedir como juego de montaje o como parte de una versidn configurada de la unidad de giro. Para los datos técnicos completos de todas
las opciones de combinacién posibles, configure la unidad de giro en schunk.com. Tenga en cuenta que los datos mencionados se refieren Ginicamente a la
opcién y no a la unidad completa.
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Conexion directa sin tubo, M3

Amplia ajustabilidad de la posicion final (90°)

@ \f,‘/]

@ Adaptador
@ Unidad de giro

Estrangulador fijo

La conexion directa sirve para suministrar aire comprimido sin necesidad
de tubos con tendencia a producir errores. El aire comprimido se
suministra a través de los taladros que hay en la placa de montaje. La
junta tdrica requerida y el estrangulador fijo se incluyen con el kit de
accesorios del producto.

Adaptador para gripper SCHUNK

El dibujo muestra el cambio del valor de las cotas de la opcién "gran
ajustabilidad de la posicién final (90°)" en comparacién con la variante
basica. La opcion permite ajustar las posiciones finales en hasta 93°.
Encontrara mas informacion a este respecto en la presentacion de la serie.

Posicion central neumatica (M)

30,30, _42_30

0
o™
S T
N O)eo|:
LQ | a
N
\ M3/3 (2x)
M5/4 (2%) l 18
214
M5/4 (2x)

@ Unidad de giro

Placa adaptadora

Las placas adaptadoras estan disponibles para el montaje de muchos tipos
de pinzas de SCHUNK. Todas las combinaciones de unidades de giro/
sujecion y las placas adaptadoras asociadas pueden configurarse en la
comunidad SCHUNK PARTC y descargarse como modelo 3D.

Pinza

A, a Conexion principalldirecta,
unidad de giro de sentido
horario

B, b Conexidn principall/directa,
unidad de giro de sentido
antihorario

Posicion central de la conexién
principal
Posicién central de la conexién
principal

El dibujo muestra el cambio de cotas de la opcion "posicion central
neumatica (M)" en comparacion con la variante basica.Las estructuras
pesadas pueden balancearse antes de llegar a la posicion final.
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Detectores de proximidad inductivos IN 80

sensor magnético electronico MMS

91

90) 17

@ Salida del cable Sensor IN...-SA
Sensor IN ... © Opcién SIISF

El sensor de posicién intermedia y final puede montarse con el juego de
montaje. Nota de pedido: Al combinar un SRM 16 con una opcién MDF,
necesitara un juego de montaje con la abreviatura (4P).

Denominacién D Normalmente en combinacién

AS-NHS-SF-SRM 16 1483228

AS-NHS-SF-SRM 16 (4P) 1496612

AS-NHS-SI-SRM 16 1483226

AS-NHS-SI-SRM 16 (4P) 1496586

sensorinductivo deproximisad
IN 80-0-M12 0301588

IN 80-0-M8 0301488

IN 80-5-M12 0301578

IN 80-5-M8 0301478 (]

INK 80-0 0301551

INK 80-S 0301550

sensor de proximidad inductvo con salda de cable teral
IN 80-S-M12-SA 0301587

IN 80-S-M8-SA 0301483 [ ]

INK 80-5-SA 0301566

® Para cada unidad se requieren dos o tres sensores (contacto de cierre/S),
asi como cables de prolongacién opcionales. Para los cables del sensor,
tenga en cuenta el radio minimo admisible de flexidn. Por lo general
suele ser de 35 mm.

(7 salida del cable

Sensor MMS 22...

Sensor de la posicidn final, para montar en la ranura en C

Sensor MMS 22...-SA

Denominacion D Normalmente en combinacion

MMS 22-5-M8-PNP 0301032 [
MMSK 22-S-PNP 0301034
MMS 22-5-M8-PNP-SA 0301042 [
MMSK 22-S-PNP-SA 0301044
KA BG08-L 3P-0300-PNP 0301622 [ ]
KA BG08-L 3P-0500-PNP 0301623
KA BWO8-L 3P-0300-PNP 0301594
KA BWO8-L 3P-0500-PNP 0301502
CLI-mM8 0301463
KV BWO08-5G08 3P-0030-PNP 0301495
KV BWO08-SG08 3P-0100-PNP 0301496
KV BWO08-SG08 3P-0200-PNP 0301497 ([ ]
V2-M8 0301775 [ ]
V4-M8 0301746
V8-M8 0301751

@® Serequieren dos sensores por unidad para monitorizar dos posiciones.
Como opcidn, hay disponibles cables de extensién y distribuidores de
sensor. En el capitulo Sistema de sensores del catdlogo, se puede
consultar variantes de producto adicionales del sensor y mas informa-
cién y datos técnicos.
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Unidad de giro universal

Sensor magnético programable MMS 22-PI1

@ Salida del cable Sensor MMS 22...-PI1-...-SA

Sensor MMS 22...-Pl1-...

Deteccidn de la posicion con una posicién programable por sensory un
sistema electrénico integrado en el sensor. Se puede programar con la
herramienta de programacién magnética MT (incluida en el volumen de
entrega, num. de identif. 0301030) o la herramienta de programacion
enchufable ST (opcional). Sensor de la posicion final, para montar en la
ranura en C Se utilizan controladores eléctricos, para asumir la actuacion/
control de los mddulos y sistemas mecatrénicos, sin un sistema electré-
nico integrado.

Denominacion D Normal en combinacién

MMS 22-PI1-S-M8-PNP 0301160 [ ]
MMSK 22-PI1-S-PNP 0301162
MMS 22-PI11-5-M8-PNP-SA 0301166 [ J
MMSK 22-PI1-5-PNP-SA 0301168
MMS 22-PI1-5S-M8-PNP-HD 0301110 [ ]
MMSK 22-PI1-5S-PNP-HD 0301112

@® Serequieren dos sensores por unidad para monitorizar dos posiciones.
Como opcién, hay disponibles cables de extension y distribuidores de
sensor. En el capitulo Sistema de sensores del catalogo, se puede
consultar variantes de producto adicionales del sensor y mas informa-
cién y datos técnicos.
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Unidad de giro universal
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Unidad de giro universal

Dimensiones y cargas maximas

® Las fuerzasy pares indicados son valores
estaticos, validos para la unidad basicay
deben darse simultdaneamente. Se debe
regular el movimiento de giro para
garantizar que no se produzcan impactos ni
rebotes. De lo contrario, la vida util del
equipo puede disminuir.

My max. 46 Nm [l Fz méx. 2000 N

Datos técnicos SRM

Denominacion

1D

Amortiguacion de fin de carrera

SRM 20-H-90-3
1414867

amortiguador hidraulico

SRM 20-H-180-3
1414866

amortiguador hidraulico

SRM 20-H-180-90
1414868

amortiguador hidraulico

Angulo de giro [°] 90.0 180.0 180.0
Posibilidad de ajuste de la posicién final [°] +3/-3 +3/-3 +3/-93
Torque [Nm] 3.6 3.6 3.6

Nimero de posiciones intermedias Ninguna Ninguna Ninguna
(lase de proteccion IP 65 65 65

Peso [kg] 1.15 1.15 1.30
Consumo de fluido (2 x angulo nominal) [em3] 24.0 45.0 45.0

Presion de trabajo min./nom./méx. [bar] 141616.5 41616.5 4/616.5
Diametro del tubo de conexién 6x3.9x1.05 6x3.9x1.05 6x3.9x1.05
Temperatura ambiente min./max. [eq] 5160 5160 5160

Sala blanca IS0 14644-1:2015 5 5 5

Precisién de repeticion [°] 0.05 0.05 0.05
Didmetro del taladro central [mm] 14.1 14.1 14.1
Momento de inercia max. admisible de la masa [kgm?] 0.16 0.16 0.16
Dimensiones Xx Y x Z [mm] 149.5 x 68.5 X 44.5 149.5 x 68.5 x 44.5 182 x 68.5 x 44.5

Opciones

con conduccién de fluidos (MDF) SRM 20-H-180-90-4P
] 1414870 1414869 1414871

SRM 20-H-90-3-6E SRM 20-H-180-3-6E SRM 20-H-180-90-6E

SRM 20-H-90-3-4P SRM 20-H-180-3-4P
con pasos de cables eléctricos (EDF)
1D 1414873 1414872 1414874
para sensores inductivos, ajustable (SI) SRM 20-H-90-3-SI SRM 20-H-180-3-SI SRM 20-H-180-90-SI
ID 1414879 1414878 1414880

para sensores inductivos, fija (SF) SRM 20-H-90-3-SF SRM 20-H-180-3-SF SRM 20-H-180-90-SF

ID 1414891 1414890 1414892

con MDFy EDF SRM 20-H-90-3-4P-6E SRM 20-H-180-3-4P-6E SRM 20-H-80-90-4P-6E

ID 1414876 1414875 1414877

con MDFy Sl SRM 20-H-90-3-4P-S| SRM 20-H-180-3-4P-SI SRM 20-H-180-90-4P-SI

ID 1414882 1414881 1414883

con MDFy SF SRM 20-H-90-3-4P-SF SRM 20-H-180-3-4P-SF SRM 20-H-180-90-4P-SF

D 1414894 1414893 1414895

con EDFy SI SRM 20-H-90-3-6E-SI SRM 20-H-180-3-6E-SI SRM 20-H-180-90-6E-SI

1D 1414885 1414884 1414886

con EDFy SF SRM 20-H-90-3-6E-SF SRM 20-H-180-3-6E-SF SRM 20-H-180-90-6E-SF

D 1414897 1414896 1414898

con MDF, EDFy SI SRM 20-H-90-3-4P-6E-SI SRM 20-H-180-3-4P-6E-SI SRM 20-H-180-90-4P-6E-SI
1D 1414888 1414887 1414889

con MDF, EDFy SF SRM 20-H-90-3-4P-6E-SF SRM 20-H-180-3-4P-6E-SF SRM 20-H-180-90-4P-6E-SF
D 1414900 1414899 1414901

® Los datos técnicos completos o complementarios de todas las combinaciones posibles se pueden encontrar en el catalogo que figura a continuacién o en
schunk.com.
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Inercia J* maxima admisible

* *Los esquemas son vdlidos para unidades

Momento de inercia de la masa Ciclos por hora > o . .
basicas y para aplicaciones con un eje de giro

[i1h] 800 1200 1600 2000

0.20 vertical, asi como para cargas totalmente
céntricas con un eje de giro horizontal y una
0.15 . 4 presidn de trabajo de 6 bar. Se deben
\ — SRM20-HIs] respetar los tiempos de giro usando vélvulas
0.10 .. =+ SRM 20-H [1/h] de estrangulacidn; de lo contrario, se puede
0.05 // . ver reducida la vida util del equipo. Si tiene
: una aplicacion diferente, no dude en
consultarnos. Ademas, el asistente de

[kgm?]

dimensionamiento para giro de SCHUNK estd
Tiempo de giro disponible en linea.

[s] 075 1.00 1.25 1.50

Datos técnicos de SRM con posicion central

Denominacion
1D

Amortiguacion de fin de carrera

SRM 20-H-180-3-M
1490186

amortiguador hidraulico

SRM 20-H-180-90-M
1490187

amortiguador hidraulico

Angulo de giro [ 180.0 180.0
Posibilidad de ajuste de la posicion final [°] +3/-3 +3/-93

Torque [Nm] 3.6 3.6

Posicion central del par [Nm] 2.3 2.3

Nimero de posiciones intermedias 1 x M (neumatica) 1 x M (neumdtica)
Posibilidad de ajuste de la posicién central [°] +3/-3 +3/-3

Clase de proteccién IP 65 65

Peso [ke] 1.50 1.65

Consumo de fluido (2 x dngulo nominal) [cm3] 61.0 61.0

Presion de trabajo min./nom./max. [bar] 4/616.5 4/616.5

Didmetro del tubo de conexion 6x3.9x1.05 6x3.9x1.05
Didmetro de la manguera de conexién C/D 3x1.8x0.6 3x1.8x0.6
Temperatura ambiente min./max. [°q] 5160 5160

Sala blanca IS0 14644-1:2015 5 5

Precisién de repeticion [°] 0.05 0.05

Diametro del taladro central [mm] 14.1 141

Momento de inercia max. admisible de la masa [kgm?] 0.054 0.054
Dimensiones X x Y x Z [mm] 220 x 68.5 x 44.5 220 x 68.5 x 44.5
Opciones

con conduccidn de fluidos (MDF)

SRM 20-H-180-3-M-L4P

SRM 20-H-180-90-M-4P

D 1490188 1490189

con pasos de cables eléctricos (EDF) SRM 20-H-180-3-M-6E SRM 20-H-180-90-M-6E

1D 1490220 1490221

para sensores inductivos, ajustable (SI) SRM 20-H-180-3-M-SI SRM 20-H-180-90-M-SI

D 1490223 1490224

para sensores inductivos, fija (SF) SRM 20-H-180-3-M-SF SRM 20-H-180-90-M-SF

1D 1490231 1490232

con MDFy EDF SRM 20-H-180-3-M-4P-6E SRM 20-H-180-90-M-4P-6E
D 1490222 1490239

con MDFy SI SRM 20-H-180-3-M-4P-S| SRM 20-H-180-90-M-4P-S|
1D 1490225 1490226

con MDFy SF SRM 20-H-180-3-M-4P-SF SRM 20-H-180-90-M-4P-SF
D 1490233 1490234

con EDFy SI SRM 20-H-180-3-M-6E-SI SRM 20-H-180-90-M-6E-SI
1D 1490227 1490228

con EDFy SF SRM 20-H-180-3-M-6E-SF SRM 20-H-180-90-M-6E-SF
D 1490235 1490236

con MDF, EDFy SI SRM 20-H-180-3-M-4P-6E-SI SRM 20-H-180-90-M-4P-6E-SI
1D 1490229 1490230

con MDF, EDFy SF SRM 20-H-180-3-M-4P-6E-SF SRM 20-H-180-90-M-4P-6E-SF
D 1490237 1490238

® Los datos técnicos completos o complementarios de todas las combinaciones posibles se pueden encontrar en el catdlogo que figura a continuacion o en
schunk.com.
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Vista principal de la version basica con amortiguacion hidraulica
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El esquema, muestra el modelo basico de la unidad, sin tener en cuenta
las dimensiones de las opciones descritas a continuacion.

® Lavalvula antirretorno SDV-P puede utilizarse para mantener la

posicion en caso de pérdida de presidn (véase la seccion "Accesorios"

del catalogo).

A, a Conexi6n principal/directa, @ Junta térica
unidad de giro de sentido @ Paso de barra
horario

@ indice del muelle

@ Profundidad de alojamiento en
lado opuesto para casquillo de
centraje

@ Sensor MMS 22...

B, b Conexidn principall/directa,
unidad de giro de sentido
antihorario

@ Conexién de la unidad de giro

(2) Conexién de montaje
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Diseno ejemplar

Altura total

(143.5

. Base SRM
Opcién MDF

@ Opcion SI
Opcién EDF

El dibujo muestra un ejemplo del SRM con el médximo nGimero posible de
mddulos opcionales. EI SRM puede solicitarse como una versién basica sin
maodulos opcionales, con cada opcidn individualmente, o como una
combinacion de varios médulos opcionales. La unidad se suministra
completamente montada. Las opciones no se pueden solicitar por
separado. En la tabla de datos técnicos encontrard una lista de las
combinaciones disponibles, incluidos los ID.

Altura total SRM versidn basica @ Dimensidén adicional del
Dimensién adicional del maédulo montado, opcién SI/SF
maddulo montado, opcién MDF Dimensidn adicional del
mddulo montado, opcidn EDF

El dibujo muestra la dimension adicional madxima. La altura total se
reduce en funcién de los médulos opcionales seleccionados
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Opcion de vista principal de la conduccion de fluidos MDF

FQB (2x) (72

2
M5/5 (4x)—\\

4.5

4.5

32+0.02

32+0.02

El plano muestra la opcidn de conduccion de fluidos sin médulo base u
otras opciones para la unidad de giro.

Reduccion del par a 6 bar  Peso del médulo sin la Namero de pasos de fluido Presién min. del pa
en la conduccion de fluidos unidad basica fluido

[Nm] [kgl [bar]

Opcidn para la conduccién de fluidos MDF

=13 0.45 4 -0.8

@ Conexién de la unidad de giro
@ Conexién de montaje

@ Junta torica

@ Paso de fluido

Paso de barra

2 indice del muelle

@ Profundidad de alojamiento en
lado opuesto para casquillo de
centraje

Dimensién adicional del
maddulo montado, opcion MDF

so de  Presién nominal de la Presion max. del paso de  Caudal maximo del paso
alimentacién de fluidos fluido (con 6 bar)
[bar] [bar] [I/min]
6 8 120

® Esta opcidn no se puede solicitar por separado. Forma parte de la versién configurada de la unidad de giro. Para los datos técnicos completos de todas las
opciones de combinacion posibles, configure la unidad de giro en schunk.com. Tenga en cuenta que los datos mencionados se refieren Unicamente a la
opcién y no a la unidad completa.
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Opcion de vista principal del distribuidor rotatorio eléctrico EDF
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El plano muestra la opcidn de conduccion de fluidos sin médulo base u A, a Conexidn principal/directa, Entrada para el conductor del
otras opciones para la unidad de giro. unidad de giro de sentido sensor de &4 polos
horario Dimensién adicional del
B, b Conexidn principall/directa, maddulo montado, opcién lado
unidad de giro de sentido de salida EDF
antihorario Dimensidén adicional del
(2) Conexién de montaje médulo montado, opcién lado
@ Paso de fluido de accionamiento EDF
@ indice del muelle Lado de acu.onam|ento EDF
Profundidad de alojamiento en ocultoala \_”Sta
lado opuesto para casquillo de L?do de salida EDF oculto a la
centraje vista
Entrada para la conduccién del Base SRMy otras opciones
sensor de 3 polos
Peso del médulo sin la Tamafio del enchufe Tamafio del conector Nimero de conductores Tension max. Corriente maxima por Temperatura ambiente
unidad bésica (salida) (accionamiento) cable max.
[ke] M [Al [°d
Distribuidor rotatorio eléctrico opcional EDF
LxM8/3-polig .
0.52 X 6xM12/4-polig 20 48 1 60
2xM8/4-polig

@® Esta opcion no se puede solicitar por separado. Forma parte de la versidon configurada de la unidad de giro. Para los datos técnicos completos de todas las
opciones de combinacién posibles, configure la unidad de giro en schunk.com. Tenga en cuenta que los datos mencionados se refieren Unicamente a la
opcién y no a la unidad completa.
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Opcion de vista principal para los sensores de proximidad inductivos
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El plano muestra la opcion de utilizacion de sensores de proximidad @ Conexién de montaje Deteccion inductiva de la
inductivos sin mddulo base u otras opciones para la unidad de giro.Con @ Junta térica posicién fija (SF)
esta opcién se pueden detectar hasta tres posiciones con los sensores @ paso de fluido Deteccién inductiva de la

inductivos. La opcién SI ofrece posiciones de deteccion ajustables, SF
ofrece posiciones fijas.

posicién ajustable (SI)
@ Dimensidn adicional del
mdédulo montado, opcién SI/SF

. Paso de barra
@2 indice del muelle

@ Profundidad de alojamiento en
lado opuesto para casquillo de

centraje
Denominacion La deteccion de posicion se puede ajustar Peso del mddulo sin la unidad basica
[kg]
SF 20 0.31
SI'20 si 0.17

® Esta opcidn se puede pedir como juego de montaje o como parte de una versidn configurada de la unidad de giro. Para los datos técnicos completos de todas
las opciones de combinacidn posibles, configure la unidad de giro en schunk.com. Tenga en cuenta que los datos mencionados se refieren Ginicamente a la
opcién y no a la unidad completa.
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Conexion directa sin tubo, M5

@ Adaptador Estrangulador fijo
@ Unidad de giro

La conexion directa sirve para suministrar aire comprimido sin necesidad
de tubos con tendencia a producir errores. El aire comprimido se
suministra a través de los taladros que hay en la placa de montaje. La
junta tdrica requerida y el estrangulador fijo se incluyen con el kit de
accesorios del producto.

Amplia ajustabilidad de la posicion final (90°) Adaptador para gripper SCHUNK

1
H
il

.62.5

sl s

—
—
-

El dibujo muestra el cambio del valor de las cotas de la opcién "gran @ Unidad de giro Pinza

ajustabilidad de la posicidn final (90°)" en comparacion con la variante Placa adaptadora

bésica. La opcion permite ajustar las posiciones finales en hasta 93°.

Encontrara mas informacion a este respecto en la presentacion de la serie. Las placas adaptadoras estén disponibles para el montaje de muchos tipos

de pinzas de SCHUNK. Todas las combinaciones de unidades de giro/
sujecion y las placas adaptadoras asociadas pueden configurarse en la
comunidad SCHUNK PARTC y descargarse como modelo 3D.
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Posicion central neumatica (M)

Detectores de proximidad inductivos IN 80

M5/4 (2x)

v

A, a Conexidn principal/directa,
unidad de giro de sentido
horario

o)

Posicidn central de la conexién
principal
D Posicion central de la conexion

B, b Conexidn principall/directa, o
principal

unidad de giro de sentido
antihorario
El dibujo muestra el cambio de cotas de la opcion "posicion central
neumatica (M)" en comparacién con la variante basica.las estructuras
pesadas pueden balancearse antes de llegar a la posicion final.

@ Salida del cable Sensor IN...-SA
Sensor IN ... ©2 Opcién SIISF

Deteccion de la posicidn final e intermedia puede implementarse con el
kit de montaje

Denominacion D Normal en combinacion

AS-NHS-SF-SRM 20 1483230
AS-NHS-SI-SRM 20 1483229

IN 80-0-M12 0301588

IN 80-0-M8 0301488

IN 80-5-M12 0301578

IN 80-5-M8 0301478 [ ]

INK 80-0 0301551

INK 80-S 0301550

sensor de proxinidad inductivo con salda de ablelateral
IN 80-5-M12-SA 0301587

IN 80-S-M8-SA 0301483 ([ ]

INK 80-5-SA 0301566

® Para cada unidad se requieren dos o tres sensores (contacto de cierre/S),
asi como cables de prolongacién opcionales. Para los cables del sensor,
tenga en cuenta el radio minimo admisible de flexidn. Por lo general
suele ser de 35 mm.
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sensor magnético electronico MMS

Sensor magnético programable MMS 22-PI1

(A7) salida del cable

Sensor MMS 22...

Sensor de la posicidn final, para montar en la ranura en C

Sensor MMS 22...-SA

Denominacion D Normalmente en combinacion

MMS 22-5-M8-PNP 0301032 [
MMSK 22-S-PNP 0301034
MMS 22-5-M8-PNP-SA 0301042 [
MMSK 22-S-PNP-SA 0301044
KA BG08-L 3P-0300-PNP 0301622 ([ ]
KA BG08-L 3P-0500-PNP 0301623
KA BWO8-L 3P-0300-PNP 0301594
KA BWO08-L 3P-0500-PNP 0301502
CLI-M8 0301463
KV BWO08-5G08 3P-0030-PNP 0301495
KV BWO08-SG08 3P-0100-PNP 0301496
KV BWO08-SG08 3P-0200-PNP 0301497 ([ ]
V2-M8 0301775 [ ]
V4-M8 0301746
V8-M8 0301751

@® Serequieren dos sensores por unidad para monitorizar dos posiciones.
Como opcidn, hay disponibles cables de extensién y distribuidores de
sensor. En el capitulo Sistema de sensores del catdlogo, se puede
consultar variantes de producto adicionales del sensor y mas informa-
cién y datos técnicos.

(7 salida del cable

Sensor MMS 22...-Pl1-...

Deteccidn de la posicion con una posicién programable por sensory un
sistema electrénico integrado en el sensor. Se puede programar con la
herramienta de programacién magnética MT (incluida en el volumen de
entrega, nim. de identif. 0301030) o la herramienta de programacion
enchufable ST (opcional). Sensor de la posicion final, para montar en la
ranura en C Se utilizan controladores eléctricos, para asumir la actuacion/
control de los mddulos y sistemas mecatrénicos, sin un sistema electré-
nico integrado.

Sensor MMS 22...-Pl1-...-SA

Denominacion D Normalmente en combinacion

MMS 22-PI1-S-M8-PNP 0301160 [ ]
MMSK 22-PI1-S-PNP 0301162
MMS 22-PI1-5-M8-PNP-SA 0301166 [ )
MMSK 22-PI1-S-PNP-SA 0301168

MMS 22-PI1-S-M8-PNP-HD 0301110 [ ]
MMSK 22-PI1-S-PNP-HD 0301112

@® Serequieren dos sensores por unidad para monitorizar dos posiciones.
Como opcién, hay disponibles cables de extension y distribuidores de
sensor. En el capitulo Sistema de sensores del catalogo, se puede
consultar variantes de producto adicionales del sensor y mas informa-
cién y datos técnicos.
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Dimensiones y cargas maximas

® Las fuerzasy pares indicados son valores
estaticos, validos para la unidad basicay
deben darse simultdaneamente. Se debe
regular el movimiento de giro para
garantizar que no se produzcan impactos ni
rebotes. De lo contrario, la vida util del
equipo puede disminuir.

My max. 64 Nm [l Fz méx. 2250 N

Datos técnicos SRM

Denominacion

1D

Amortiguacion de fin de carrera

SRM 25-H-90-3
1347287

amortiguador hidraulico

SRM 25-H-180-3
1324471

amortiguador hidraulico

SRM 25-H-180-90
1347317

amortiguador hidraulico

Angulo de giro [°] 90.0 180.0 180.0
Posibilidad de ajuste de la posicién final [°] +3/-3 +3/-3 +3/-93
Torque [Nm] 5.95 5.95 5.95

Nimero de posiciones intermedias Ninguna Ninguna Ninguna
(lase de proteccion IP 65 65 65

Peso [kg] 1.71 1.71 1.86
Consumo de fluido (2 x angulo nominal) [em3] 44,0 84.0 84.0

Presion de trabajo min./nom./méx. [bar] 141616.5 41616.5 4/616.5
Diametro del tubo de conexién 6x3.9x1.05 6x3.9x1.05 6x3.9x1.05
Temperatura ambiente min./max. [eq] 5160 5160 5160

Sala blanca IS0 14644-1:2015 5 5 5

Precisién de repeticion [°] 0.07 0.07 0.07
Didmetro del taladro central [mm] 17.1 17.1 17.1
Momento de inercia max. admisible de la masa [kgm?] 0.5 0.5 0.5
Dimensiones Xx Y x Z [mm] 175 x 80 x 51 175 x 80 x 51 211 x 80 x 51

Opciones

con conduccién de fluidos (MDF)

1D 1347290 1324473 1347323

con pasos de cables eléctricos (EDF) SRM 25-H-90-3-6E SRM 25-H-180-3-6E SRM 25-H-180-90-6E

ID 1347292 1328112 1347356

para sensores inductivos, ajustable (SI) SRM 25-H-90-3-SI SRM 25-H-180-3-SI SRM 25-H-180-90-SI

ID 1347298 1347273 1347361

para sensores inductivos, fija (SF) SRM 25-H-90-3-SF SRM 25-H-180-3-SF SRM 25-H-180-90-SF

ID 1357504 1357466 1357487

con MDFy EDF SRM 25-H-90-3-4P-6E SRM 25-H-180-3-4P-6E SRM 25-H-180-90-4P-6E
ID 1347296 1324474 1347358

con MDFy SI SRM 25-H-90-3-4P-SI SRM 25-H-180-3-4P-S| SRM 25-H-180-90-4P-S|
ID 1347304 1347277 1347364

con MDFy SF SRM 25-H-90-3-4P-SF SRM 25-H-180-3-4P-SF SRM 25-H-180-90-4P-SF
1D 1357506 1357469 1357495

con EDFy SI SRM 25-H-90-3-6E-SI SRM 25-H-180-3-6E-SI SRM 25-H-180-90-6E-SI
D 1347310 1347280 1347367

con EDFy SF SRM 25-H-90-3-6E-SF SRM 25-H-180-3-6E-SF SRM 25-H-180-90-6E-SF
1D 1357510 1357475 1357498

con MDF, EDF y SI SRM 25-H-90-3-4P-6E-SI SRM 25-H-180-3-4P-6E-SI SRM 25-H-180-90-4P-6E-SI
D 1347312 1347283 1347372

con MDF, EDFy SF SRM 25-H-90-3-4P-6E-SF SRM 25-H-180-3-4P-6E-SF SRM 25-H-180-90-4P-6E-SF
1D 1359583 1357481 1357499

® Los datos técnicos completos o complementarios de todas las combinaciones posibles se pueden encontrar en el catalogo que figura a continuacién o en
schunk.com.

SRM 25-H-90-3-4P

SRM 25-H-180-3-4P

SRM 25-H-180-90-4P
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Inercia J* maxima admisible

* *Los esquemas son vdlidos para unidades

Momento de inercia de la masa Ciclos por hora > o . .
basicas y para aplicaciones con un eje de giro

[h] 500 750 1000

0.6 vertical, asi como para cargas totalmente
0.5 céntricas con un eje de giro horizontal y una
presidn de trabajo de 6 bar. Se deben

0.4 ¥ — SRM 25-H [s] . . ,

. respetar los tiempos de giro usando valvulas
0.3 7 - = SRM 25-H [1/h] . .

/s de estrangulacion; de lo contrario, se puede
0.2 s ver reducida la vida util del equipo. Si tiene
0.1 % una aplicacion diferente, no dude en
N consultarnos. Ademas, el asistente de

£

an
=
=

dimensionamiento para giro de SCHUNK estd
Tiempo de giro disponible en linea.

[s] 0.75 125 175 225

Datos técnicos de SRM con posicion central

Denominacion
1D

Amortiguacion de fin de carrera

SRM 25-H-180-3-M
1482210

amortiguador hidraulico

SRM 25-H-180-90-M
1482211

amortiguador hidraulico

Angulo de giro [ 180.0 180.0
Posibilidad de ajuste de la posicion final [°] +3/-3 +3/-93
Torque [Nm] 5.95 5.95
Posicion central del par [Nm] L7 4.7

Nimero de posiciones intermedias

1 x M (neumatica)

1x M (neumética)

Posibilidad de ajuste de la posicién central [°] +3/-3 +3/-3

Clase de proteccién IP 65 65

Peso [ke] 2.35 2.50
Consumo de fluido (2 x dngulo nominal) [cm3] 100.0 100.0
Presion de trabajo min./nom./max. [bar] 4/616.5 4/616.5
Didmetro del tubo de conexion 6x3.9x1.05 6x3.9x1.05
Temperatura ambiente min./max. [°q] 5160 5160

Sala blanca IS0 14644-1:2015 5 5

Precision de repeticion [°] 0.07 0.07
Didmetro del taladro central [mm] 17.1 17.1
Momento de inercia max. admisible de la masa [kgm?] 0.16 0.16
Dimensiones X x Y x Z [mm] 245 x 80 x 51 281 x 80 x 51
Opciones

con conduccion de fluidos (MDF)

SRM 25-H-180-3-M-4P

SRM 25-H-180-90-M-4P

1D 1482212 1482213

con pasos de cables eléctricos (EDF) SRM 25-H-180-3-M-6E SRM 25-H-180-90-M-6E

1D 1482214 1482215

para sensores inductivos, ajustable (SI) SRM 25-H-180-3-M-S| SRM 25-H-180-90-M-SI

1D 1482218 1482219

para sensores inductivos, fija (SF) SRM 25-H-180-3-M-SF SRM 25-H-180-90-M-SF

1D 1482226 1482227

con MDFy EDF SRM 25-H-180-3-M-4P-6E SRM 25-H-180-90-M-4P-6E
1D 1482216 1482217

con MDFy SI SRM 25-H-180-3-M-4P-S| SRM 25-H-180-90-M-4P-SI
1D 1482220 1482221

con MDFy SF SRM 25-H-180-3-M-4P-SF SRM 25-H-180-90-M-L4P-SF
1D 1482228 1482229

con EDFy SI SRM 25-H-180-3-M-6E-SI SRM 25-H-180-90-M-6E-SI
1D 1482222 1482223

con EDF y SF SRM 25-H-180-3-M-6E-SF SRM 25-H-180-90-M-6E-SF
1D 1482230 1482231

con MDF, EDFy SI SRM 25-H-180-3-M-4P-6E-SI SRM 25-H-180-90-M-4P-6E-SI
1D 1482224 1482225

con MDF, EDF y SF SRM 25-H-180-3-M-4P-6E-SF SRM 25-H-180-90-M-L4P-6E-SF
1D 1482232 1482233

® Los datos técnicos completos o complementarios de todas las combinaciones posibles se pueden encontrar en el catalogo que figura a continuacion o en
schunk.com.
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Vista principal de la version basica con amortiguacion hidraulica
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El esquema, muestra el modelo basico de la unidad, sin tener en cuenta A, a Conexioén principalldirecta, @ Junta térica
las dimensiones de las opciones descritas a continuacion. unidad de giro de sentido @ Paso de barra
horario

@ indice del muelle

@ Profundidad de alojamiento en
lado opuesto para casquillo de
centraje

@ Sensor MMS 22...

® Lavalvula antirretorno SDV-P puede utilizarse para mantener la
posicion en caso de pérdida de presidn (véase la seccion "Accesorios"
del catalogo).

B, b Conexidn principall/directa,
unidad de giro de sentido
antihorario

@ Conexién de la unidad de giro

(2) Conexién de montaje
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Diseno ejemplar

Altura total

=2
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. Base SRM @ Opcion SI
Opcién MDF Opcién EDF

El dibujo muestra un ejemplo del SRM con el médximo nGimero posible de
mddulos opcionales. EI SRM puede solicitarse como una versién basica sin
maodulos opcionales, con cada opcidn individualmente, o como una
combinacion de varios médulos opcionales. La unidad se suministra
completamente montada. Las opciones no se pueden solicitar por
separado. En la tabla de datos técnicos encontrard una lista de las
combinaciones disponibles, incluidos los ID.

Altura total SRM versidn basica @ Dimensidén adicional del
Dimensién adicional del maédulo montado, opcién SI/SF
maddulo montado, opcién MDF Dimensidn adicional del
mddulo montado, opcidn EDF

El dibujo muestra la dimension adicional madxima. La altura total se
reduce en funcién de los médulos opcionales seleccionados
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Opcion de vista principal de la conduccion de fluidos MDF
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El plano muestra la opcidn de conduccion de fluidos sin médulo base u @ Conexién de la unidad de giro @ indice del muelle
otras opciones para la unidad de giro. @ Conexién de montaje @ Profundidad de alojamiento en
@ Junta térica lado opuesto para casquillo de

@ Paso de fluido centraje

Paso de barra Dimensidn adicional del

maddulo montado, opcion MDF

Reduccion del para 6  Peso del médulo sinla  Nimero de pasos de Presion min. del paso  Presion nominal de la  Presion max. del paso  Caudal maximo del Didmetro del taladro
bar en la conduccién de unidad basica fluido de fluido alimentacion de fluidos de fluido paso (con 6 bar) central

fluidos

[Nm] [kg] [bar] [bar] [bar] [I/min] [mm]

Opcidn para la conduccién de fluidos MDF

-1.95 0.85 3 -0.8 6 8 140 17.1

® Esta opcidn no se puede solicitar por separado. Forma parte de la version configurada de la unidad de giro. Para los datos técnicos completos de todas las
opciones de combinacién posibles, configure la unidad de giro en schunk.com. Tenga en cuenta que los datos mencionados se refieren Unicamente a la

opcién y no a la unidad completa.
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Opcion de vista principal del distribuidor rotatorio eléctrico EDF

105
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6.1 (4x) 6@

El plano muestra la opcion de conduccién de fluidos sin médulo base u A, a Conexién principal/directa, Entrada para el conductor del
otras opciones para la unidad de giro. unidad de giro de sentido sensor de 4 polos
horario Dimension adicional del
B, b Conexién principal/directa, maddulo montado, opcién lado
unidad de giro de sentido de salida EDF
antihorario Dimensién adicional del
Conexién de montaje mddulo montado, opcién lado
Paso de fluido de accionamiento EDF

Lado de accionamiento EDF
oculto a la vista

Lado de salida EDF oculto a la
vista

indice del muelle

OPDO®

Profundidad de alojamiento en
lado opuesto para casquillo de
centraje

Entrada para la conduccién del Base SRMy otras opciones
sensor de 3 polos

Peso del médulo sin la Tamafio del enchufe Tamafio del conector Nimero de conductores Tension max. Corriente maxima por Temperatura ambiente
unidad bésica (salida) (accionamiento) cable méx.
[kel M [Al [d
Distribuidor rotatorio eléctrico opcional EDF
LxM8/3-polig .
0.64 X 6xM12/4-polig 20 48 1 60
2xM8/4-polig

@® Esta opcion no se puede solicitar por separado. Forma parte de la versidon configurada de la unidad de giro. Para los datos técnicos completos de todas las
opciones de combinacién posibles, configure la unidad de giro en schunk.com. Tenga en cuenta que los datos mencionados se refieren Unicamente a la
opcién y no a la unidad completa.
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Opcion de vista principal para los sensores de proximidad inductivos
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El plano muestra la opcion de utilizacion de sensores de proximidad @ Conexién de montaje Deteccion inductiva de la
inductivos sin mddulo base u otras opciones para la unidad de giro.Con @ Junta térica posicién fija (SF)

esta opcién se pueden detectar hasta tres posiciones con los sensores @ paso de fluido Deteccién inductiva de la
inductivos. La opcidn SI ofrece posiciones de deteccidn ajustables, SF posicién ajustable (SI)
ofrece posiciones fijas. @8 Paso de barra

@ Dimensidn adicional del

indice del muelle X s
@ I u maddulo montado, opcién SI/SF

@ Profundidad de alojamiento en
lado opuesto para casquillo de

centraje
Denominacion La deteccion de posicion se puede ajustar Peso del mddulo sin la unidad basica
[kg]
SF 25 0.39
SI'25 si 0.22

® Esta opcidn se puede pedir como juego de montaje o como parte de una versidn configurada de la unidad de giro. Para los datos técnicos completos de todas
las opciones de combinacidn posibles, configure la unidad de giro en schunk.com. Tenga en cuenta que los datos mencionados se refieren Ginicamente a la
opcién y no a la unidad completa.
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Conexion directa sin tubo, M5

@ Adaptador Estrangulador fijo
@ Unidad de giro

La conexion directa sirve para suministrar aire comprimido sin necesidad
de tubos con tendencia a producir errores. El aire comprimido se
suministra a través de los taladros que hay en la placa de montaje. La
junta tdrica requerida y el estrangulador fijo se incluyen con el kit de
accesorios del producto.

Amplia ajustabilidad de la posicion final (90°)

Adaptador para gripper SCHUNK

- /

@ [ |
\
\

HH

El dibujo muestra el cambio del valor de las cotas de la opcidn "gran
ajustabilidad de la posicidn final (90°)" en comparacion con la variante
bésica. La opcion permite ajustar las posiciones finales en hasta 93°.

Encontrard mas informacion a este respecto en la presentacion de la serie.

@ Unidad de giro Pinza
Placa adaptadora

Las placas adaptadoras estan disponibles para el montaje de muchos tipos
de pinzas de SCHUNK. Todas las combinaciones de unidades de giro/
sujecion y las placas adaptadoras asociadas pueden configurarse en la
comunidad SCHUNK PARTC y descargarse como modelo 3D.
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Posicion central neumatica (M)

Detectores de proximidad inductivos IN 80

40_._40 55 25 /]b

> (91)

< ob %

3O ]

4 ﬂo
~

M5/4 (2x)
: 5} =
21.4
A, a Conexidn principal/directa, , L, i e
P P C  Posicion central de la conexién @ salida del cable sensor IN...=SA

unidad de giro de sentido o
horario principal
D Posicion central de la conexion

B, b Conexidn principall/directa, o
principal

unidad de giro de sentido
antihorario
El dibujo muestra el cambio de cotas de la opcion "posicion central
neumatica (M)" en comparacién con la variante basica.las estructuras
pesadas pueden balancearse antes de llegar a la posicion final.

Sensor IN ... ©2 Opcién SIISF

Deteccion de la posicidn final e intermedia puede implementarse con el
kit de montaje

Denominacion D Normal en combinacion

AS-NHS-SF-SRM 25 1483234
AS-NHS-SI-SRM 25 1483232

IN 80-0-M12 0301588

IN 80-0-M8 0301488

IN 80-5-M12 0301578

IN 80-5-M8 0301478 [ ]

INK 80-0 0301551

INK 80-S 0301550

sensor de proxinidad inductivo con salda de ablelateral
IN 80-5-M12-SA 0301587

IN 80-S-M8-SA 0301483 ([ ]

INK 80-5-SA 0301566

® Para cada unidad se requieren dos o tres sensores (contacto de cierre/S),
asi como cables de prolongacién opcionales. Para los cables del sensor,
tenga en cuenta el radio minimo admisible de flexidn. Por lo general
suele ser de 35 mm.
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sensor magnético electronico MMS

Sensor magnético programable MMS 22-PI1

(A7) salida del cable

Sensor MMS 22...

Sensor de la posicidn final, para montar en la ranura en C

Sensor MMS 22...-SA

Denominacion D Normalmente en combinacion

MMS 22-5-M8-PNP 0301032 [
MMSK 22-S-PNP 0301034
MMS 22-5-M8-PNP-SA 0301042 [
MMSK 22-S-PNP-SA 0301044
KA BG08-L 3P-0300-PNP 0301622 ([ ]
KA BG08-L 3P-0500-PNP 0301623
KA BWO8-L 3P-0300-PNP 0301594
KA BWO08-L 3P-0500-PNP 0301502
CLI-M8 0301463
KV BWO08-5G08 3P-0030-PNP 0301495
KV BWO08-SG08 3P-0100-PNP 0301496
KV BWO08-SG08 3P-0200-PNP 0301497 ([ ]
V2-M8 0301775 [ ]
V4-M8 0301746
V8-M8 0301751

@® Serequieren dos sensores por unidad para monitorizar dos posiciones.
Como opcidn, hay disponibles cables de extensién y distribuidores de
sensor. En el capitulo Sistema de sensores del catdlogo, se puede
consultar variantes de producto adicionales del sensor y mas informa-
cién y datos técnicos.

(7 salida del cable

Sensor MMS 22...-Pl1-...

Deteccidn de la posicion con una posicién programable por sensory un
sistema electrénico integrado en el sensor. Se puede programar con la
herramienta de programacién magnética MT (incluida en el volumen de
entrega, nim. de identif. 0301030) o la herramienta de programacion
enchufable ST (opcional). Sensor de la posicion final, para montar en la
ranura en C Se utilizan controladores eléctricos, para asumir la actuacion/
control de los mddulos y sistemas mecatrénicos, sin un sistema electré-
nico integrado.

Sensor MMS 22...-Pl1-...-SA

Denominacion D Normalmente en combinacion

MMS 22-PI1-S-M8-PNP 0301160 [ ]
MMSK 22-PI1-S-PNP 0301162
MMS 22-PI1-5-M8-PNP-SA 0301166 [ )
MMSK 22-PI1-S-PNP-SA 0301168

MMS 22-PI1-S-M8-PNP-HD 0301110 [ ]
MMSK 22-PI1-S-PNP-HD 0301112

@® Serequieren dos sensores por unidad para monitorizar dos posiciones.
Como opcién, hay disponibles cables de extension y distribuidores de
sensor. En el capitulo Sistema de sensores del catalogo, se puede
consultar variantes de producto adicionales del sensor y mas informa-
cién y datos técnicos.
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Dimensiones y cargas maximas

® Las fuerzasy pares indicados son valores
estaticos, validos para la unidad basicay
deben darse simultdaneamente. Se debe
regular el movimiento de giro para
garantizar que no se produzcan impactos ni
rebotes. De lo contrario, la vida util del
equipo puede disminuir.

My max. 91 Nm [l Fz méx. 2750 N

Datos técnicos SRM

Denominacion

1D

Amortiguacion de fin de carrera

SRM 32-H-90-3
1398197

amortiguador hidraulico

SRM 32-H-180-3
1331295

amortiguador hidraulico

SRM 32-H-180-90
1398230

amortiguador hidraulico

Angulo de giro [°] 90.0 180.0 180.0
Posibilidad de ajuste de la posicién final [°] +3/-3 +3/-3 +3/-93
Torque [Nm] 12.0 12.0 12.0
Nimero de posiciones intermedias Ninguna Ninguna Ninguna
(lase de proteccion IP 65 65 65

Peso [kg] 3.16 3.16 3.48
Consumo de fluido (2 x angulo nominal) [em3] 90.0 165.0 165.0
Presion de trabajo min./nom./méx. [bar] 141616.5 41616.5 4/616.5
Diametro del tubo de conexién 8x6x1 8x6x1 8x6x1
Temperatura ambiente min./max. [eq] 5160 5160 5160
Sala blanca IS0 14644-1:2015 5 5 5
Precisién de repeticion [°] 0.05 0.05 0.05
Didmetro del taladro central [mm] 21.1 21.1 21.1
Momento de inercia max. admisible de la masa [kgm?] 1.5 1.5 1.5
Dimensiones Xx Y x Z [mm] 204.2 x 100 x 60 204.2 x 100 x 60 249.7 x 100 x 60

Opciones

con conduccién de fluidos (MDF)

1D 1398198 1331296 1398231

con pasos de cables eléctricos (EDF) SRM 32-H-90-3-6E SRM 32-H-180-3-6E SRM 32-H-180-90-6E

ID 1398199 1331299 1398232

para sensores inductivos, ajustable (SI) SRM 32-H-90-3-SI SRM 32-H-180-3-SI SRM 32-H-180-90-SI

ID 1398209 1398190 1398201

para sensores inductivos, fija (SF) SRM 32-H-90-3-SF SRM 32-H-180-3-SF SRM 32-H-180-90-SF

ID 1398214 1398193 1398205

con MDFy EDF SRM 32-H-90-3-4P-6E SRM 32-H-180-3-4P-6E SRM 32-H-180-90-4P-6E
ID 1398200 1331300 1398233

con MDFy SI SRM 32-H-90-3-4P-SI SRM 32-H-180-3-4P-S| SRM 32-H-180-90-4P-SI
ID 1398210 1398191 1398202

con MDFy SF SRM 32-H-90-3-4P-SF SRM 32-H-180-3-4P-SF SRM 32-H-180-90-4P-SF
1D 1398215 1398194 1398206

con EDF y SI SRM 32-H-90-3-6E-SI SRM 32-H-180-3-6E-SI SRM 32-H-180-90-6E-SI
D 1398211 1398192 1398203

con EDFy SF SRM 32-H-90-3-6E-SF SRM 32-H-180-3-6E-SF SRM 32-H-180-90-6E-SF
1D 1398216 1398195 1398207

con MDF, EDF y SI SRM 32-H-90-3-4P-6E-SI SRM 32-H-180-3-4P-6E-SI SRM 32-H-180-90-4P-6E-SI
D 1398213 1380217 1398204

con MDF, EDFy SF SRM 32-H-90-3-4P-6E-SF SRM 32-H-180-3-4P-6E-SF SRM 32-H-180-90-4P-6E-SF
1D 1398217 1398196 1398208

® Los datos técnicos completos o complementarios de todas las combinaciones posibles se pueden encontrar en el catalogo que figura a continuacién o en
schunk.com.

SRM 32-H-90-3-4P

SRM 32-H-180-3-4P

SRM 32-H-180-90-4P
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Inercia J* maxima admisible

Inercia
[/h] 400 600 800 1000

1.6
7.
14 /
1.2
1.0 /3 — SRM 32-H [s]
0.8 7/ % - = SRM 32-H [1/h]
0.6 / \
/ A
0.4 -/
0.2

£

[
=
=

[s] 1.00 1.50 2.00 2.50
Tiempo de giro

Datos técnicos de SRM con posicion central

Los esquemas son validos para unidades
bdsicas y para aplicaciones con un eje de giro
vertical, asi como para cargas totalmente
céntricas con un eje de giro horizontal y una
presidn de trabajo de 6 bar. Se deben
respetar los tiempos de giro usando vélvulas
de estrangulacion; de lo contrario, se puede
ver reducida la vida util del equipo. Si tiene
una aplicacion diferente, no dude en
consultarnos. Ademas, el asistente de
dimensionamiento para giro de SCHUNK estd
disponible en linea.

Denominacion
1D

Amortiguacion de fin de carrera

Angulo de giro [
Posibilidad de ajuste de la posicion final [°]
Torque [Nm]
Posicion central del par [Nm]

Nimero de posiciones intermedias
Posibilidad de ajuste de la posicién central [°]

Clase de proteccién IP

Peso [kgl
Consumo de fluido (2 x dngulo nominal) [cm3]
Presion de trabajo min./nom./max. [bar]

Didmetro del tubo de conexién
Temperatura ambiente min./max. [°q]
Sala blanca IS0 14644-1:2015

Precision de repeticion [°]
Didmetro del taladro central [mm]
Momento de inercia max. admisible de la masa [kgm?]
Dimensiones X x Y x Z [mm]
Opciones

con conduccion de fluidos (MDF)
1D

con pasos de cables eléctricos (EDF)
1D

para sensores inductivos, ajustable (SI)
1D

para sensores inductivos, fija (SF)
1D

con MDFy EDF

1D

con MDFy SI

1D

con MDFy SF

1D

con EDFy SI

1D

con EDF y SF

1D

con MDF, EDFy SI

1D

con MDF, EDF y SF

D

SRM 32-H-180-3-M
1500680

amortiguador hidraulico

SRM 32-H-180-90-M
1500681

amortiguador hidraulico

180.0 180.0

+3/-3 +3/-93

12.0 12.0

7.0 7.0

1 x M (neumatica) 1x M (neumética)
+3/-3 +3/-3

65 65

3.90 4.20

195.0 195.0
41616.5 41616.5
6x3.9x1.05 6x3.9x1.05
5160 5160

5 5

0.05 0.05

21.1 21.1

0.4 0.4

280x 100 x 60

SRM 32-H-180-3-M-4P

325x 100 x 60

SRM 32-H-180-90-M-4P

1500682 1500683

SRM 32-H-180-3-M-6E SRM 32-H-180-90-M-6E
1500684 1500685

SRM 32-H-180-3-M-SI SRM 32-H-180-90-M-SI
1500688 1500689

SRM 32-H-180-3-M-SF SRM 32-H-180-90-M-SF
1500696 1500697

SRM 32-H-180-3-M-4P-6E SRM 32-H-180-90-M-L4P-6E
1500686 1500687

SRM 32-H-180-3-M-4P-SI SRM 32-H-180-90-M-4P-SI
1500690 1500691

SRM 32-H-180-3-M-L4P-SF SRM 32-H-180-90-M-4P-SF
1500698 1500699

SRM 32-H-180-3-M-6E-SI SRM 32-H-180-90-M-6E-SI
1500692 1500693

SRM 32-H-180-3-M-6E-SF SRM 32-H-180-90-M-6E-SF
1500700 1500701

SRM 32-H-180-3-M-L4P-6E-SI SRM 32-H-180-90-M-L4P-6E-SI
1500694 1500695

SRM 32-H-180-3-M-4P-6E-SF SRM 32-H-180-90-M-4P-6E-SF
1500702 1500703

® Los datos técnicos completos o complementarios de todas las combinaciones posibles se pueden encontrar en el catalogo que figura a continuacion o en
schunk.com.
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Vista principal de la version basica con amortiguacion hidraulica
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El esquema, muestra el modelo basico de la unidad, sin tener en cuenta
las dimensiones de las opciones descritas a continuacion.

® Lavalvula antirretorno SDV-P puede utilizarse para mantener la
posicion en caso de pérdida de presidn (véase la seccion "Accesorios"
del catalogo).

A, a Conexioén principalldirecta,
unidad de giro de sentido
horario

B, b Conexidn principall/directa,
unidad de giro de sentido
antihorario

@ Conexién de la unidad de giro

(2) Conexién de montaje

@ Junta térica
28 Paso de barra
@ indice del muelle

@ Profundidad de alojamiento en
lado opuesto para casquillo de
centraje

@ Sensor MMS 22...
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Diseno ejemplar

Altura total

(173.5)

(D)
&/
25

. Base SRM
Opcién MDF

@ Opcion SI
Opcién EDF

El dibujo muestra un ejemplo del SRM con el médximo nGimero posible de
mddulos opcionales. EI SRM puede solicitarse como una versién basica sin
maodulos opcionales, con cada opcidn individualmente, o como una
combinacion de varios médulos opcionales. La unidad se suministra
completamente montada. Las opciones no se pueden solicitar por
separado. En la tabla de datos técnicos encontrard una lista de las
combinaciones disponibles, incluidos los ID.

Altura total SRM versidn basica @ Dimensidén adicional del
Dimensién adicional del maédulo montado, opcién SI/SF
maddulo montado, opcién MDF Dimensidn adicional del
mddulo montado, opcidn EDF

El dibujo muestra la dimension adicional madxima. La altura total se
reduce en funcién de los médulos opcionales seleccionados
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Opcion de vista principal de la conduccion de fluidos MDF
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El plano muestra la opcion de conduccién de fluidos sin médulo base u @ Conexién de la unidad de giro @ indice del muelle
otras opciones para la unidad de giro. @ Conexién de montaje @ Profundidad de alojamiento en
@ Junta térica lado opuesto para casquillo de
@ Paso de fluido centraje
Paso de barra Dimensién adicional del
maddulo montado, opcion MDF
Reduccion del para 6  Peso del médulo sinla  Nimero de pasos de Presion min. del paso  Presion nominal de la  Presion max. del paso  Caudal maximo del Didmetro del taladro
bar en la conduccién de unidad basica fluido de fluido alimentacion de fluidos de fluido paso (con 6 bar) central
fluidos
[Nm] [ke] [bar] [bar] [bar] [I/min] [mm]
Opcidn para la conduccién de fluidos MDF
-k 0.93 3 -0.8 6 8 200 21.1

® Esta opcidn no se puede solicitar por separado. Forma parte de la version configurada de la unidad de giro. Para los datos técnicos completos de todas las
opciones de combinacién posibles, configure la unidad de giro en schunk.com. Tenga en cuenta que los datos mencionados se refieren Unicamente a la
opcién y no a la unidad completa.
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Opcion de vista principal del distribuidor rotatorio eléctrico EDF
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El plano muestra la opcidn de conduccion de fluidos sin médulo base u A, a Conexidn principal/directa, Entrada para el conductor del
otras opciones para la unidad de giro. unidad de giro de sentido sensor de &4 polos
horario Dimensién adicional del
B, b Conexién principal/directa, maddulo montado, opcién lado
unidad de giro de sentido de salida EDF
antihorario Dimensidén adicional del
(2) Conexién de montaje médulo montado, opcién lado
@ Paso de fluido de accionamiento EDF
@ indice del muelle Lado de accionamiento EDF
. R oculto a la vista
Profundidad de alojamiento en Lado d lida EDF oal
lado opuesto para casquillo de a t° e salida oculto a fa
centraje vista
Entrada para la conduccién del Base SRMy otras opciones
sensor de 3 polos
Peso del médulo sin la Tamafio del enchufe Tamafio del conector Nimero de conductores Tension max. Corriente maxima por Temperatura ambiente
unidad bésica (salida) (accionamiento) cable max.
[ke] M [Al [°d
Distribuidor rotatorio eléctrico opcional EDF
07 th8/3-poI1g 6xM12/4-polig 31 i 2 &
2xM8/4-polig

@® Esta opcion no se puede solicitar por separado. Forma parte de la versidon configurada de la unidad de giro. Para los datos técnicos completos de todas las
opciones de combinacién posibles, configure la unidad de giro en schunk.com. Tenga en cuenta que los datos mencionados se refieren Unicamente a la

opcién y no a la unidad completa.
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Opcion de vista principal para los sensores de proximidad inductivos
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El plano muestra la opcidn de utilizacién de sensores de proximidad
inductivos sin mddulo base u otras opciones para la unidad de giro.Con
esta opcidn se pueden detectar hasta tres posiciones con los sensores
inductivos. La opcién SI ofrece posiciones de deteccion ajustables, SF
ofrece posiciones fijas.

Denominacion La deteccion de posicion se puede ajustar
Opcion para los sensores de proximidad inductivos

SF 32

SI32 si

@ Conexién de montaje
@ Junta térica

@ Paso de fluido

. Paso de barra

@2 indice del muelle

@ Profundidad de alojamiento en
lado opuesto para casquillo de
centraje

Peso del modulo sin la unidad basica

[kg]

0.52
0.27

Deteccién inductiva de la
posicién fija (SF)

Deteccidn inductiva de la
posicién ajustable (SI)

@ Dimensidn adicional del
mdédulo montado, opcién SI/SF

® Esta opcidn se puede pedir como juego de montaje o como parte de una versidn configurada de la unidad de giro. Para los datos técnicos completos de todas
las opciones de combinacidn posibles, configure la unidad de giro en schunk.com. Tenga en cuenta que los datos mencionados se refieren Ginicamente a la
opcién y no a la unidad completa.
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Conexion directa sin manguera G1/8"
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@ Adaptador Estrangulador fijo
@ Unidad de giro

La conexion directa sirve para suministrar aire comprimido sin necesidad
de tubos con tendencia a producir errores. El aire comprimido se
suministra a través de los taladros que hay en la placa de montaje. La
junta tdrica requerida y el estrangulador fijo se incluyen con el kit de
accesorios del producto.

Amplia ajustabilidad de la posicion final (90°)

Adaptador para gripper SCHUNK

4 =

54.1...84.5

d |

[T1

El dibujo muestra el cambio del valor de las cotas de la opcidn "gran
ajustabilidad de la posicidn final (90°)" en comparacion con la variante
bésica. La opcion permite ajustar las posiciones finales en hasta 93°.

Encontrard mas informacion a este respecto en la presentacion de la serie.

@ Unidad de giro Pinza
Placa adaptadora

Las placas adaptadoras estan disponibles para el montaje de muchos tipos
de pinzas de SCHUNK. Todas las combinaciones de unidades de giro/
sujecion y las placas adaptadoras asociadas pueden configurarse en la
comunidad SCHUNK PARTC y descargarse como modelo 3D.
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Posicion central neumatica (M)

Detectores de proximidad inductivos IN 80

G1/8'/8 (2%)

A, a Conexidn principal/directa,
unidad de giro de sentido
horario

o)

Posicidn central de la conexién
principal
D Posicion central de la conexion

B, b Conexidn principall/directa, o
principal

unidad de giro de sentido
antihorario
El dibujo muestra el cambio de cotas de la opcion "posicion central
neumatica (M)" en comparacién con la variante basica.las estructuras
pesadas pueden balancearse antes de llegar a la posicion final.

@ Salida del cable Sensor IN...-SA
Sensor IN ... ©2 Opcién SIISF

Deteccion de la posicidn final e intermedia puede implementarse con el
kit de montaje

Denominacion D Normal en combinacion

AS-NHS-SF-SRM 32 1483238
AS-NHS-SI-SRM 32 1483236

IN 80-0-M12 0301588

IN 80-0-M8 0301488

IN 80-5-M12 0301578

IN 80-5-M8 0301478 [ ]

INK 80-0 0301551

INK 80-S 0301550

sensor de proxinidad inductivo con salda de ablelateral
IN 80-5-M12-SA 0301587

IN 80-S-M8-SA 0301483 ([ ]

INK 80-5-SA 0301566

® Para cada unidad se requieren dos o tres sensores (contacto de cierre/S),
asi como cables de prolongacién opcionales. Para los cables del sensor,
tenga en cuenta el radio minimo admisible de flexidn. Por lo general
suele ser de 35 mm.
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sensor magnético electronico MMS

Sensor magnético programable MMS 22-PI1

(A7) salida del cable

Sensor MMS 22...

Sensor de la posicidn final, para montar en la ranura en C

Sensor MMS 22...-SA

Denominacion D Normalmente en combinacion

MMS 22-5-M8-PNP 0301032 [
MMSK 22-S-PNP 0301034
MMS 22-5-M8-PNP-SA 0301042 [
MMSK 22-S-PNP-SA 0301044
KA BG08-L 3P-0300-PNP 0301622 ([ ]
KA BG08-L 3P-0500-PNP 0301623
KA BWO8-L 3P-0300-PNP 0301594
KA BWO08-L 3P-0500-PNP 0301502
CLI-M8 0301463
KV BWO08-5G08 3P-0030-PNP 0301495
KV BWO08-SG08 3P-0100-PNP 0301496
KV BWO08-SG08 3P-0200-PNP 0301497 ([ ]
V2-M8 0301775 [ ]
V4-M8 0301746
V8-M8 0301751

@® Serequieren dos sensores por unidad para monitorizar dos posiciones.
Como opcidn, hay disponibles cables de extensién y distribuidores de
sensor. En el capitulo Sistema de sensores del catdlogo, se puede
consultar variantes de producto adicionales del sensor y mas informa-
cién y datos técnicos.

(7 salida del cable

Sensor MMS 22...-Pl1-...

Deteccidn de la posicion con una posicién programable por sensory un
sistema electrénico integrado en el sensor. Se puede programar con la
herramienta de programacién magnética MT (incluida en el volumen de
entrega, nim. de identif. 0301030) o la herramienta de programacion
enchufable ST (opcional). Sensor de la posicion final, para montar en la
ranura en C Se utilizan controladores eléctricos, para asumir la actuacion/
control de los mddulos y sistemas mecatrénicos, sin un sistema electré-
nico integrado.

Sensor MMS 22...-Pl1-...-SA

Denominacion D Normalmente en combinacion

MMS 22-PI1-S-M8-PNP 0301160 [ ]
MMSK 22-PI1-S-PNP 0301162
MMS 22-PI1-5-M8-PNP-SA 0301166 [ )
MMSK 22-PI1-S-PNP-SA 0301168

MMS 22-PI1-S-M8-PNP-HD 0301110 [ ]
MMSK 22-PI1-S-PNP-HD 0301112

@® Serequieren dos sensores por unidad para monitorizar dos posiciones.
Como opcién, hay disponibles cables de extension y distribuidores de
sensor. En el capitulo Sistema de sensores del catalogo, se puede
consultar variantes de producto adicionales del sensor y mas informa-
cién y datos técnicos.
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Dimensiones y cargas maximas

® Las fuerzasy pares indicados son valores
estaticos, validos para la unidad basicay
deben darse simultdaneamente. Se debe
regular el movimiento de giro para
garantizar que no se produzcan impactos ni
rebotes. De lo contrario, la vida util del
equipo puede disminuir.

My méx.162 Nm  [Jjj Fz max. 4000 N

Datos técnicos SRM

Denominacion

1D

Amortiguacion de fin de carrera

SRM 40-H-90-3
1347385

amortiguador hidraulico

SRM 40-H-180-3
1331301

amortiguador hidraulico

SRM 40-H-180-90
1347433

amortiguador hidraulico

Angulo de giro [°] 90.0 180.0 180.0
Posibilidad de ajuste de la posicién final [°] +3/-3 +3/-3 +3/-93
Torque [Nm] 23.7 23.7 23.7
Nimero de posiciones intermedias Ninguna Ninguna Ninguna
(lase de proteccion IP 65 65 65

Peso [kg] 5.93 5.93 6.55
Consumo de fluido (2 x angulo nominal) [em3] 172.0 333.0 333.0
Presion de trabajo min./nom./méx. [bar] 141616.5 41616.5 4/616.5
Diametro del tubo de conexién 8x6x1 8x6x1 8x6x1
Temperatura ambiente min./max. [eq] 5160 5160 5160
Sala blanca IS0 14644-1:2015 5 5 5
Precisién de repeticion [°] 0.05 0.05 0.05
Didmetro del taladro central [mm] 26.1 26.1 26.1
Momento de inercia max. admisible de la masa [kgm?] 7 7 7
Dimensiones Xx Y x Z [mm] 260.1x120x 72 260.1x120x 72 323x120x 72

Opciones

con conduccién de fluidos (MDF)

SRM 40-H-90-3-4P

SRM 40-H-180-3-4P

SRM 40-H-180-90-4P

1D 1347388 1331302 1347435

con pasos de cables eléctricos (EDF) SRM 40-H-90-3-10E SRM 40-H-180-3-10F SRM 40-H-180-90-10E

ID 1347394 1331304 1347436

para sensores inductivos, ajustable (SI) SRM 40-H-90-3-SI SRM 40-H-180-3-SI SRM 40-H-180-90-SI

ID 1347417 1347375 1347446

para sensores inductivos, fija (SF) SRM 40-H-90-3-SF SRM 40-H-180-3-SF SRM 40-H-180-90-SF

ID 1357532 1357513 1357520

con MDFy EDF SRM 40-H-90-3-4P-10E SRM 40-H-180-3-4P-10E SRM 40-H-180-90-4P-10E
ID 1347398 1331306 1347440

con MDFy SI SRM 40-H-90-3-4P-SI SRM 40-H-180-3-4P-SI SRM 40-H-180-90-4P-SI
ID 1347420 1347378 1347453

con MDFy SF SRM 40-H-90-3-4P-SF SRM 40-H-180-3-4P-SF SRM 40-H-180-90-4P-SF
1D 1357533 1357515 1357521

con EDFy SI SRM 40-H-90-3-10E-SI SRM 40-H-180-3-10E-SI SRM 40-H-180-90-10E-SI
D 1347424 1347379 1347455

con EDFy SF SRM 40-H-90-3-10E-SF SRM 40-H-180-3-10E-SF SRM 40-H-180-90-10E-SF
1D 1357536 1357516 1357522

con MDF, EDF y SI SRM 40-H-90-3-4P-10E-SI SRM 40-H-180-3-4P-10E-SI SRM 40-H-180-90-4P-10E-SI
D 1347427 1347381 1347461

con MDF, EDFy SF SRM 40-H-90-3-4P-10E-SF SRM 40-H-180-3-4P-10E-SF SRM 40-H-180-90-4P-10E-SF
1D 1357539 1357518 1357526

® Los datos técnicos completos o complementarios de todas las combinaciones posibles se pueden encontrar en el catalogo que figura a continuacién o en
schunk.com.
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Inercia J* maxima admisible

* *Los esquemas son vdlidos para unidades

Momento de inercia de la masa Ciclos por hora > o . .
basicas y para aplicaciones con un eje de giro

[17h] 350 450 550 650 750 850

8.0 vertical, asi como para cargas totalmente
7.04; / céntricas con un eje de giro horizontal y una
6.0 : e} presidn de trabajo de 6 bar. Se deben

5.0 — SRM 40-H [s] respetar los tiempos de giro usando vélvulas

:Ig = S -~ SRM 40-H [1/h] de estran.gulacié.n; d? I.o contrarvio, se.pl..lede

20 . ver reducida la vida util del equipo. Si tiene
una aplicacion diferente, no dude en

TE‘ consultarnos. Ademas, el asistente de

%," [s] 1.5 2.0 2.5 3.0 3.5 4.0 dimensionamiento para giro de SCHUNK estd

Tiempo de giro disponible en linea.

Datos técnicos de SRM con posicion central

Denominacion
1D

Amortiguacion de fin de carrera

SRM 40-H-180-3-M
1482234

amortiguador hidraulico

SRM 40-H-180-90-M
1482235

amortiguador hidraulico

Angulo de giro [ 180.0 180.0
Posibilidad de ajuste de la posicion final [°] +3/-3 +3/-93
Torque [Nm] 23.7 23.7
Posicion central del par [Nm] 12.5 12.5

Nimero de posiciones intermedias

1 x M (neumatica)

1x M (neumética)

Posibilidad de ajuste de la posicién central [°] +3/-3 +3/-3
Clase de proteccién IP 65 65

Peso [ke] 7.35 7.95
Consumo de fluido (2 x dngulo nominal) [cm3] 380.0 380.0
Presion de trabajo min./nom./max. [bar] 4/616.5 4/616.5
Didmetro del tubo de conexion 8x6x1 8x6x1
Temperatura ambiente min./max. [°q] 5160 5160
Sala blanca IS0 14644-1:2015 5 5
Precision de repeticion [°] 0.05 0.05
Didmetro del taladro central [mm] 26.1 26.1
Momento de inercia max. admisible de la masa [kgm?] 1.49 1.49
Dimensiones X x Y x Z [mm] 352x120x 72 415x 120 x 72
Opciones

con conduccion de fluidos (MDF)

SRM 40-H-180-3-M-4P

SRM 40-H-180-90-M-4P

1D 1482236 1482237

con pasos de cables eléctricos (EDF) SRM 40-H-180-3-M-10E SRM 40-H-180-90-M-10E

1D 1482238 1482239

para sensores inductivos, ajustable (SI) SRM 40-H-180-3-M-SI SRM 40-H-180-90-M-S|

1D 1482242 1482243

para sensores inductivos, fija (SF) SRM 40-H-180-3-M-SF SRM 40-H-180-90-M-SF

1D 1482250 1482251

con MDFy EDF SRM 40-H-180-3-M-4P-10E SRM 40-H-180-90-M-4P-10E
1D 1482240 1482241

con MDFy SI SRM 40-H-180-3-M-4P-S| SRM 40-H-180-90-M-4P-S|
1D 1482244 1482245

con MDFy SF SRM 40-H-180-3-M-L4P-SF SRM 40-H-180-90-M-4P-SF
1D 1482252 1482253

con EDFy SI SRM 40-H-180-3-M-10E-SI SRM 40-H-180-90-M-10E-SI
1D 1482246 1482247

con EDF y SF SRM 40-H-180-3-M-10E-SF SRM 40-H-180-90-M-10E-SF
1D 1482254 1482255

con MDF, EDFy SI SRM 40-H-180-3-M-4P-10E-SI SRM 40-H-180-90-M-4P-10E-SI
1D 1482248 1482249

con MDF, EDF y SF SRM 40-H-180-3-M-4P-10E-SF SRM 40-H-180-90-M-4P-10E-SF
1D 1482256 1482257

® Los datos técnicos completos o complementarios de todas las combinaciones posibles se pueden encontrar en el catalogo que figura a continuacion o en
schunk.com.
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Vista principal de la version basica con amortiguacion hidraulica
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El esquema, muestra el modelo basico de la unidad, sin tener en cuenta A, a Conexioén principalldirecta, @ Junta térica
las dimensiones de las opciones descritas a continuacion. unidad de giro de sentido @ Paso de barra

horario

@ indice del muelle

@ Profundidad de alojamiento en
lado opuesto para casquillo de
centraje

@ Conexién de la unidad de giro @ Sensor MMS 22
(2) Conexién de montaje

® Lavalvula antirretorno SDV-P puede utilizarse para mantener la
posicion en caso de pérdida de presidn (véase la seccion "Accesorios"
del catalogo).

B, b Conexidn principall/directa,
unidad de giro de sentido
antihorario
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Diseno ejemplar

Altura total
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. Base SRM
Opcién MDF

@ Opcion SI
Opcién EDF

El dibujo muestra un ejemplo del SRM con el médximo nGimero posible de
mddulos opcionales. EI SRM puede solicitarse como una versién basica sin
maodulos opcionales, con cada opcidn individualmente, o como una
combinacion de varios médulos opcionales. La unidad se suministra
completamente montada. Las opciones no se pueden solicitar por
separado. En la tabla de datos técnicos encontrard una lista de las
combinaciones disponibles, incluidos los ID.

Altura total SRM versidn basica @ Dimensidén adicional del
Dimensién adicional del maédulo montado, opcién SI/SF
maddulo montado, opcién MDF Dimensidn adicional del
mddulo montado, opcidn EDF

El dibujo muestra la dimension adicional madxima. La altura total se
reduce en funcién de los médulos opcionales seleccionados
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Opcion de vista principal de la conduccion de fluidos MDF
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El plano muestra la opcion de conduccién de fluidos sin médulo base u @ Conexién de la unidad de giro @ indice del muelle
otras opciones para la unidad de giro. @ Conexién de montaje @ Profundidad de alojamiento en
@ Junta térica lado opuesto para casquillo de
@ Paso de fluido centraJ?’ o
Paso de barra Dn’nensmn adicional d.e’I
modulo montado, opcion MDF
Reduccion del para 6  Peso del médulo sinla  Nimero de pasos de Presion min. del paso  Presion nominal de la  Presion max. del paso  Caudal maximo del Didmetro del taladro
bar en la conduccién de unidad basica fluido de fluido alimentacion de fluidos de fluido paso (con 6 bar) central
fluidos
[Nm] [ke] [bar] [bar] [bar] [I/min] [mm]
Opcidn para la conduccién de fluidos MDF
=3 1.34 3 -0.8 6 8 340 26.1

® Esta opcidn no se puede solicitar por separado. Forma parte de la version configurada de la unidad de giro. Para los datos técnicos completos de todas las
opciones de combinacién posibles, configure la unidad de giro en schunk.com. Tenga en cuenta que los datos mencionados se refieren Unicamente a la
opcién y no a la unidad completa.
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Opcion de vista principal del distribuidor rotatorio eléctrico EDF
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El plano muestra la opcidn de conduccion de fluidos sin médulo base u

otras opciones para la unidad de giro.

Tamafio del enchufe
(salida)

Peso del médulo sin la
unidad basica

[ke]
Distribuidor rotatorio eléctrico opcional EDF

1.19 10xM12/4-polig

Tamafio del conector
(accionamiento)

4xM8/3-polig
2xM8/L4-polig
4xM12/4-polig

36

Nimero de conductores

A, a Conexién principalldirecta,
unidad de giro de sentido
horario

B, b Conexidn principall/directa,
unidad de giro de sentido
antihorario

Conexién de montaje

Paso de fluido

indice del muelle

OPDO®

Profundidad de alojamiento en
lado opuesto para casquillo de
centraje

Entrada para la conduccidn del
sensor de 3 polos

Tension max.

cable
[v] [Al
48 1

Corriente maxima por

Entrada para el conductor del
sensor de 4 polos

Dimensidn adicional del

mddulo montado, opcién lado

de salida EDF

Dimensidn adicional del

maddulo montado, opcidn lado

de accionamiento EDF

Lado de accionamiento EDF
oculto a la vista
Lado de salida EDF oculto a la

vista

Base SRM y otras opciones

Temperatura ambiente
max.

[d

60

@® Esta opcién no se puede solicitar por separado. Forma parte de la versidon configurada de la unidad de giro. Para los datos técnicos completos de todas las
opciones de combinacién posibles, configure la unidad de giro en schunk.com. Tenga en cuenta que los datos mencionados se refieren Unicamente a la

opcién y no a la unidad completa.
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Opcion de vista principal para los sensores de proximidad inductivos

@50+0.02 gg@,]
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El plano muestra la opcidn de utilizacién de sensores de proximidad
inductivos sin mddulo base u otras opciones para la unidad de giro.Con
esta opcidn se pueden detectar hasta tres posiciones con los sensores
inductivos. La opcién SI ofrece posiciones de deteccion ajustables, SF
ofrece posiciones fijas.

Denominacion La deteccion de posicion se puede ajustar

(2) Conexién de montaje
@ Junta térica

@ Paso de fluido

. Paso de barra

@2 indice del muelle

@ Profundidad de alojamiento en
lado opuesto para casquillo de
centraje

Peso del modulo sin la unidad basica
[kg]

Deteccién inductiva de la
posicién fija (SF)

Deteccidn inductiva de la
posicién ajustable (SI)

@ Dimensidn adicional del
mdédulo montado, opcién SI/SF

SF 40
SI40 si

0.66
0.39

® Esta opcidn se puede pedir como juego de montaje o como parte de una versidn configurada de la unidad de giro. Para los datos técnicos completos de todas
las opciones de combinacidn posibles, configure la unidad de giro en schunk.com. Tenga en cuenta que los datos mencionados se refieren Ginicamente a la
opcién y no a la unidad completa.
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Conexion directa sin manguera G1/8"
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@ Adaptador Estrangulador fijo

@ Unidad de giro

La conexion directa sirve para suministrar aire comprimido sin necesidad
de tubos con tendencia a producir errores. El aire comprimido se
suministra a través de los taladros que hay en la placa de montaje. La

junta tdrica requerida y el estrangulador fijo se incluyen con el kit de
accesorios del producto.

Amplia ajustabilidad de la posicion final (90°)

Adaptador para gripper SCHUNK

T —

65.2...103.7

B
|

H |

El dibujo muestra el cambio del valor de las cotas de la opcidn "gran
ajustabilidad de la posicidn final (90°)" en comparacion con la variante
bésica. La opcion permite ajustar las posiciones finales en hasta 93°.

Encontrard mas informacion a este respecto en la presentacion de la serie.

@ Unidad de giro Pinza
Placa adaptadora

Las placas adaptadoras estan disponibles para el montaje de muchos tipos
de pinzas de SCHUNK. Todas las combinaciones de unidades de giro/
sujecion y las placas adaptadoras asociadas pueden configurarse en la
comunidad SCHUNK PARTC y descargarse como modelo 3D.
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Posicion central neumatica (M)

Detectores de proximidad inductivos IN 80

27.8

v

A, a Conexidn principal/directa,
unidad de giro de sentido
horario

C  Posicion central de la conexién
principal
D Posicion central de la conexion

B, b Conexidn principall/directa, o
principal

unidad de giro de sentido
antihorario
El dibujo muestra el cambio de cotas de la opcion "posicion central
neumatica (M)" en comparacién con la variante basica.las estructuras
pesadas pueden balancearse antes de llegar a la posicion final.

@ Salida del cable Sensor IN...-SA
Sensor IN ... ©2 Opcién SIISF

Deteccion de la posicidn final e intermedia puede implementarse con el
kit de montaje

Denominacion D Normal en combinacion

AS-NHS-SF-SRM 40 1483242
AS-NHS-SI-SRM 40 1483240

IN 80-0-M12 0301588

IN 80-0-M8 0301488

IN 80-5-M12 0301578

IN 80-5-M8 0301478 [ ]

INK 80-0 0301551

INK 80-S 0301550

sensor de proxinidad inductivo con salda de ablelateral
IN 80-5-M12-SA 0301587

IN 80-S-M8-SA 0301483 ([ ]

INK 80-5-SA 0301566

® Para cada unidad se requieren dos o tres sensores (contacto de cierre/S),
asi como cables de prolongacién opcionales. Para los cables del sensor,
tenga en cuenta el radio minimo admisible de flexidn. Por lo general
suele ser de 35 mm.




SRM 40

Unidad de giro universal

sensor magnético electronico MMS

Sensor magnético programable MMS 22-PI1

(A7) salida del cable

Sensor MMS 22...

Sensor de la posicidn final, para montar en la ranura en C

Sensor MMS 22...-SA

Denominacion D Normalmente en combinacion

MMS 22-5-M8-PNP 0301032 [
MMSK 22-S-PNP 0301034
MMS 22-5-M8-PNP-SA 0301042 [
MMSK 22-S-PNP-SA 0301044
KA BG08-L 3P-0300-PNP 0301622 ([ ]
KA BG08-L 3P-0500-PNP 0301623
KA BWO8-L 3P-0300-PNP 0301594
KA BWO08-L 3P-0500-PNP 0301502
CLI-M8 0301463
KV BWO08-5G08 3P-0030-PNP 0301495
KV BWO08-SG08 3P-0100-PNP 0301496
KV BWO08-SG08 3P-0200-PNP 0301497 ([ ]
V2-M8 0301775 [ ]
V4-M8 0301746
V8-M8 0301751

@® Serequieren dos sensores por unidad para monitorizar dos posiciones.
Como opcidn, hay disponibles cables de extensién y distribuidores de
sensor. En el capitulo Sistema de sensores del catdlogo, se puede
consultar variantes de producto adicionales del sensor y mas informa-
cién y datos técnicos.

(7 salida del cable

Sensor MMS 22...-Pl1-...

Deteccidn de la posicion con una posicién programable por sensory un
sistema electrénico integrado en el sensor. Se puede programar con la
herramienta de programacién magnética MT (incluida en el volumen de
entrega, nim. de identif. 0301030) o la herramienta de programacion
enchufable ST (opcional). Sensor de la posicion final, para montar en la
ranura en C Se utilizan controladores eléctricos, para asumir la actuacion/
control de los mddulos y sistemas mecatrénicos, sin un sistema electré-
nico integrado.

Sensor MMS 22...-Pl1-...-SA

Denominacion D Normalmente en combinacion

MMS 22-PI1-S-M8-PNP 0301160 [ ]
MMSK 22-PI1-S-PNP 0301162
MMS 22-PI1-5-M8-PNP-SA 0301166 [ )
MMSK 22-PI1-S-PNP-SA 0301168

MMS 22-PI1-S-M8-PNP-HD 0301110 [ ]
MMSK 22-PI1-S-PNP-HD 0301112

@® Serequieren dos sensores por unidad para monitorizar dos posiciones.
Como opcién, hay disponibles cables de extension y distribuidores de
sensor. En el capitulo Sistema de sensores del catalogo, se puede
consultar variantes de producto adicionales del sensor y mas informa-
cién y datos técnicos.
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