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CMS

Sistema de cambio manual

Flexible. Compacto. Intuitivo.

Sistema de cambio manual CMS

Sistema de cambio manual facil de usar con una amplia gama de complementos

Campo de aplicacion

Se adapta de forma ideal para el uso en la produccion
flexible y el montaje de productos con un rango completo
de variantes en las que son necesarios cambios manuales
fiables. El sistema es adecuado tanto para robots como
para aplicaciones estacionarias.

Ventajas y beneficios

Serie con seis tamaios para la seleccién éptima del
tamano y un amplio campo de aplicaciones

Patron de montaje IS0 para el montaje facil en la mayoria
de robots, sin placas adaptadoras adicionales

Amplia gama de médulos de seiales, neumaticos, de
fluidos y de comunicacion puede atornillarse directa-
mente para opciones de transmision de energia
universales

Mecanismo de bloqueo y control de presencia opcionales
integrado en la carcasa para todos los tamanos

Pasos de aire integrados para una fuente de alimentacién
fiable de los mddulos de manipulacién y herramientas con
neumdtica y vacio, puede utilizarse radial y axialmente

Version basica sin paso de aire integrado ni opcion de
sensor disponible para aplicaciones sencillas y de bajo
coste

il ™ EX k2

Tamaiios Peso de manipulacion Carga de momentos Carga de momentos
Cantidad: 6 9..58 kg Mx Mz
22,5 .. 478 Nm 15 .. 465 Nm




CMS

Sistema de cambio manual

Descripcion de funcionamiento

El sistema de cambio manual (CWS) se compone de un
cabezal de cambio (CMS-K) y un adaptador de cambio
(CMS-A). Cerrando la palanca manual se bloquea el cabezal
de cambio en unidn positiva y sin juego con el adaptador
de cambio mediante un bulén y sin necesidad de utilizar
herramientas. Abriendo la palanca manual se desbloquea
el sistema, permitiendo que se pueda retirar el adaptador

(@ Palanca de bloqueo
Tecnologia de eficacia probada para el accionamiento
manual sin herramientas adicionales

@ Perno de bloqueo
fabricado con acero inoxidable para un bloqueo fécil y
seguro

® Patron de montaje ISO
Lado del adaptador y del cabezal para el montaje
sencillo en la mayoria de tipos de robots, sin necesidad
de placas adaptadoras adicionales

®

®

G]

de cambio. Los efectores finales pueden alimentarse con
aire comprimido o con vacio a través de pasos neumaticos
integrados. Ademas, existe una variante de construccién
idéntica sin pasos neumaticos y sin posibilidad de consulta
(CMS-B). En ambas variantes de producto, la herramienta
puede alimentarse con otros medios, como sefales
eléctricas o fluidos, a través de mdédulos opcionales.

Control de presencia del bloqueo y de la herramienta
integrado

opcional, para un proceso fiable de deteccion del estado
de bloqueo y de la presencia de herramientas

Paso neumatico integrado
todas pueden utilizarse radial y axialmente para
neumatica y vacio.

Superficie atornillable estandarizada para el montaje
directo de mddulos eléctricos, neumaticos y de fluidos
Permite la transmisidn de energia versatil para controlar
una amplia gama de herramientas

e —
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CMS

Sistema de cambio manual

Informacion general sobre la serie

Accionamiento: Manual, mediante palanca de bloqueo

Principio de funcionamiento: El cabezal y el adaptador se
bloquean y se desbloquean mediante un buldn accio-
nando la palanca manual.

Carcasa: La carcasa se ha fabricado con una aleacién de
aluminio anodizado duro y altamente resistente. Los
componentes funcionales estdn hechos de acero inoxi-
dable templado.

Garantia: 24 meses

Condiciones ambientales extremas: Tenga en cuenta que
el uso en condiciones ambientales extremas (p. ej.: en la
zona del refrigerante, con polvo de fundicién o de pulido)
puede acortar considerablemente la vida util de estas
unidades y, por lo tanto, no podemos asumir la garantia.
Sin embargo, en muchos casos disponemos de la solucion
adecuada. Si necesita ayuda, péngase en contacto con
nosotros.

Peso de manipulacion: es el peso de la carga total
colocada en la brida. Durante el disefio, debe prestarse
atencién a las fuerzas y los momentos admisibles. Tenga
en cuenta que exceder el peso de manipulacién reco-
mendado acortara su vida atil.

Ejemplo de aplicacion

Herramienta para la manipulaciény el
montaje de piezas pequefiasy
medianas, compuesta por un sistema
de cambio manual y un gripper.

@ Sistema de cambio manual CMS
® Pinza paralela de 2 dedos PGN-
plus-P con dedos prensores

personalizados

© Pinza paralela de 2 dedos MPG-plus
con dedos prensores
personalizados




CMS

Sistema de cambio manual

SCHUNK le ofrece mas...

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

-

Distribuidor rotatorio Unidad de compensacién Sensor anticolision y contra Pinza universal

sobrecarga
\'g \ '.
’c F o-.i

Sensor inductivo de Mddulos opcionales C0S
proximidad

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

Opciones e informacion especial

Version basica: versidn simplificada sin canales de aire integrados y sin posibilidades de consulta para la maxima economia.
Version SHA (=N): con el mismo esquema de uniones roscadas en el lado de la herramienta que el producto predecesor SHA.
Permite la sustitucion sencilla de los sistemas SHS existentes por el CMS sin cambiar las herramientas especificas del cliente.
La versidn SHA solo difiere del disefio basico en el lado del adaptador (CMS-A).

Lubricacién de calidad alimentaria: El producto contiene de serie lubricantes aptos para uso alimentario. Los requisitos de
la norma 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 informacidn sobre lubricantes que figura en el manual de instrucciones.




CMS 040

Sistema de cambio manual

Diagrama de carga Dimensiones y cargas maximas
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aceleracion y del brazo de palanca (por M,/M,). El

diagrama no sustituye al disefio técnico. .
® Esta eslasuma de todas las cargas estaticas

cuya accidén estd permitida sobre el sistema

Datos técnicos

Denominacion

CMS 040-K

Cabezal de cambio manual

de cambio para garantizar un funciona-
miento libre de errores.

CMS 0L40-A

Adaptador de cambio manual

1D 1545243 1545265
Peso de la pieza recomendado [ke] 9 9
Deteccidn de bloqueo opcional

Consulta de presencia de herramienta opcional

Precisién de repeticion [mm] 0.02 0.02
Peso [ke] 0.16 0.09
Nimero de pasos neumaticos [ L

Pasos de alimentacion para uso radial [ 4

Rosca de conexién de aire del paso neumatico B W

(radial)
Brida de conexion en el lado del robot

Brida de acoplamiento, lado de la herramienta

1S0 9409-1-40-4-M6

1S0 9409-1-40-4-M6

Dimensiones X x Y x Z* [mm] 50/67.5/24 50/55/15
Temperatura ambiente min./max. [eq] 5160 5160
Dimensiones @ D x Z* [mm] -x15
Esquema de conexidn de los tornillos ST ST

max. fuerza de tension estética Fz [N] 700 700
Momento dindmico max. Mx/My [Nm] 22.5 22.5
Momento dindmico max. Mz [Nm] 15 15

Opciones y caracteristicas

Version basica CMS 040-K-B CMS 040-A-B
1D 1545285 1545287
Deteccién de bloqueo no posible

Peso [kg] 0.16 0.09

Version SHA (-N) CMS 040-A-N
1D 1545281
Peso [kg] 0.09
Conexion del lado herramienta #40, 4bxM8

* *Téngase en cuenta que las alturas del cabezal de cambio (ZK) y el adaptador de cambio (ZA) son diferentes. La suma representa la altura total de un
sistema de cambio acoplado.




CMS 040

Sistema de cambio manual

Vista principal
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Deteccion de la posicion blogueada

Contorno perturbante al bloquear o desbloquear

@ Conexién del lado del robot @ Circulo de orificios DIN

(2) Conexién del lado herramienta 150-9409
Superficie de atornillado para (@3 Ajuste para pasador de
centraje

opciones

@ Pasos neumaticos @ Ajuste para el centraje

Version basica (-B)

La imagen muestra el contorno con interferencias durante los procesos de
bloqueo y desbloqueo. Los valores indicados pueden variar en funciéon del
angulo de apertura de la palanca de bloqueo.

La versidn bdsica es una variante simplificada del diseiio basico sin pasos
de aire integrados y sin posibilidades de consulta.




CMS 040

Sistema de cambio manual

Versién SHA (-N)

Paso neumatico

6.8 (4x)
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La versidn SHA tiene el mismo patrén de atornillado en el lado de la
herramienta que el producto predecesor SHS. De este modo, los sistemas
SHS existentes pueden ser sustituidos por el CMS sin cambiar las
herramientas.

Mddulo de paso eléctrico

Paso de alimentacién axial Paso de alimentacién radial

El sistema de cambio presenta conducciones para la neumatica o vacio
integrados en la carcasa. Pueden utilizarse sin mangueras mediante la
placa adaptadora (axial) o con una manguera (radial).

Placa adaptadora 1S0-31,5

90° (4x)

® Para obtener informacion detallada, consulte el capitulo "C0S" del
catdlogo o visite schunk.com.

@ Conexion del lado del robot @ Ajuste para pasador de
@ Conexién del lado herramienta centraje

@ Circulo de orificios DIN Ajuste para el centraje
1S0-9409

Placa adaptadora del lado del robot

Denominacion D

AKO 15031,5/CMS040K 1644713




CMS 040

Sistema de cambio manual

Collar de centraje en CMS-K

Conector del cable

@ Conexion del lado del robot
Ajuste para el centraje

Disco de centraje

Denominacion D

ZB-(MS-040-K COLLAR DE CENTRADO 1574471

® Sirve como anillo de ajuste para el centrado en interfaces mecanicas,
por ejemplo, en el robot

Supervision mediante interruptores de proximidad
inductivos

El CMS-K esta preparado para la deteccion del mecanismo de bloqueo y
para la presencia de herramientas. Para es necesario un juego de montaje
respectivamente. Cada juego de montaje incluye un sensory un soporte,
incl. un tornillo.

Denominacion D
AS-CMS-K-IN30K 1548743

@® Eljuego de montaje es opcional y se debe solicitar por separado como
un accesorio.

Conector Sub-D Conector Sub-D

Denominacion D

KAS-A15-K-90 0301301
KAS-A15-A-90 0301302
KAS-A15-K-0 0301264
KAS-A15-A-0 0301265
KA BGO8-L 8AP-0500 0302180
KA BWO8-L 8AP-0500 0302182
KA SGO8-L 8AP-0200 0302181
KA SWO08-L 8AP-0200 0302183

® Encontrara informacién detallada y mds conectores de cables en schunk.
com




CMS 050

Sistema de cambio manual

Datos técnicos

Denominacion

1D

Peso de la pieza recomendado [ke]
Deteccidn de bloqueo

Consulta de presencia de herramienta

Precisién de repeticion [mm]
Peso [kg]
Nimero de pasos neumaticos

Pasos de alimentacion para uso radial

Rosca de conexién de aire del paso neumatico

(radial)

Brida de conexion en el lado del robot

Brida de acoplamiento, lado de la herramienta

Dimensiones X x Y x Z* [mm]
Temperatura ambiente min./max. [eq]
Dimensiones @ D x Z* [mm]

Esquema de conexidn de los tornillos

max. fuerza de tension estética Fz [N]
Momento dindmico max. Mx/My [Nm]
Momento dinamico max. Mz [Nm]

Opciones y caracteristicas

Version bésica

1D

Deteccién de bloqueo

Peso [kgl
Version SHA (-N)

1D

Peso [kg]

Conexion del lado herramienta

Diagrama de carga

Dimensiones y cargas maximas

Peso

=5m/s’ 10m/s® = 20m/s?
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B
=
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Brazo de palanca

Méximo peso de manipulacién en funcién de la
aceleracion y del brazo de palanca (por M,/M,). El
diagrama no sustituye al disefio técnico.

CMS 050-K

Cabezal de cambio manual
1545289

11

opcional

opcional

0.02

0.27

6

6

M5

1S0 9409-1-50-4-M6

63/75.5/26.5
5160

ST
900
35
27

CMS 050-K-B
1545314
no posible

0.27

[ Mx méx.75 Nm
My max. 75 Nm

[l Mz max. 135 Nm

® Esta es la suma de todas las cargas estaticas
cuya accidén estd permitida sobre el sistema

de cambio para garantizar un funciona-
miento libre de errores.

CMS 050-A

Adaptador de cambio manual
1545310

11

0.02
0.14

M5

150 9409-1-50-4-M6
63163/16

5/60

-x16

ST

900

35

27

(MS 050-A-B
1545315

0.15

CMS 050-A-N
1545313
0.14

#50, 4bxM8

* *Téngase en cuenta que las alturas del cabezal de cambio (ZK) y el adaptador de cambio (ZA) son diferentes. La suma representa la altura total de un
sistema de cambio acoplado.
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Sistema de cambio manual

Vista principal
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Detecci6n de la posicién bloqueada @ Conexién del lado del robot @ Circulo de orificios DIN
(2) Conexién del lado herramienta 150-9409
Superficie de atornillado para @ Ajuste ‘para pasador de
opciones centraje
@ Pasos neumaticos @ Ajuste para el centraje
Contorno perturbante al bloquear o desbloquear Version basica (-B)

106.3

La versidn bdsica es una variante simplificada del diseiio basico sin pasos

La imagen muestra el contorno con interferencias durante los procesos de
de aire integrados y sin posibilidades de consulta.

bloqueo y desbloqueo. Los valores indicados pueden variar en funciéon del
angulo de apertura de la palanca de bloqueo.




CMS 050

Sistema de cambio manual

Versién SHA (-N)

Paso neumatico
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La versidn SHA tiene el mismo patrén de atornillado en el lado de la
herramienta que el producto predecesor SHS. De este modo, los sistemas
SHS existentes pueden ser sustituidos por el CMS sin cambiar las
herramientas.

Mddulo de paso eléctrico

Paso de alimentacién axial Paso de alimentacién radial

El sistema de cambio presenta conducciones para la neumatica o vacio
integrados en la carcasa. Pueden utilizarse sin mangueras mediante la
placa adaptadora (axial) o con una manguera (radial).

Collar de centraje en CMS-K

oo, @2 57(78)

® Para obtener informacion detallada, consulte el capitulo "C0S" del
catdlogo o visite schunk.com.

Disco de centraje

@ Conexién del lado del robot
@ Ajuste para el centraje

Denominacion D

IB-(MS-050-K COLLAR DE CENTRADO 1574472

® Sirve como anillo de ajuste para el centrado en interfaces mecanicas,
por ejemplo, en el robot




CMS 050

Sistema de cambio manual

Conector del cable

(o7)
&

Conector Sub-D Conector Sub-D

Denominacion D

KAS-A15-K-90 0301301
KAS-A15-A-90 0301302
KAS-A15-K-0 0301264

KAS-A15-A-0 0301265

KA BGO8-L 8AP-0500 0302180
KA BWO08-L 8AP-0500 0302182
KA SG08-L 8AP-0200 0302181
KA SW08-L 8AP-0200 0302183

® Encontrara informacién detallada y mds conectores de cables en schunk.
com

Supervision mediante interruptores de proximidad
inductivos

El CMS-K esta preparado para la deteccion del mecanismo de bloqueo y
para la presencia de herramientas. Para es necesario un juego de montaje
respectivamente. Cada juego de montaje incluye un sensory un soporte,
incl. un tornillo.

Denominacién D
AS-CMS-K-IN30K 1548743

® Eljuego de montaje es opcional y se debe solicitar por separado como
un accesorio.
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Sistema de cambio manual

Diagrama de carga Dimensiones y cargas maximas
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diagrama no sustituye al disefio técnico. .
® Esta eslasuma de todas las cargas estaticas

cuya accidén estd permitida sobre el sistema

Datos técnicos

Denominacion

CMS 063-K

Cabezal de cambio manual

de cambio para garantizar un funciona-
miento libre de errores.

CMS 063-A

Adaptador de cambio manual

1D 1545316 1545318
Peso de la pieza recomendado [ke] 18 18
Deteccidn de bloqueo opcional

Consulta de presencia de herramienta opcional

Precisién de repeticion [mm] 0.02 0.02
Peso [ke] 0.49 0.27
Nimero de pasos neumaticos 6 6

Pasos de alimentacion para uso radial 6 6

Rosca de conexién de aire del paso neumatico " T

(radial)
Brida de conexion en el lado del robot

Brida de acoplamiento, lado de la herramienta

1S0 9409-1-63-4-M6

1S0 9409-1-63-4-M6

Dimensiones X x Y x Z* [mm] 80/101/28.5 80/88/18
Temperatura ambiente min./max. [eq] 5160 5160
Dimensiones @ D x Z* [mm] -x18
Esquema de conexidn de los tornillos K K

max. fuerza de tension estética Fz [N] 1000 1000
Momento dindmico max. Mx/My [Nm] 75 75

Momento dinamico max. Mz [Nm] 48 48

Opciones y caracteristicas

Version basica (MS 063-K-B CMS 063-A-B
1D 1545321 1545322
Deteccién de bloqueo no posible

Peso [kg] 0.5 0.3

Version SHA (-N) CMS 063-A-N
1D 1545319
Peso [ke] 0.27
Conexion del lado herramienta #63, 4xM8

* *Téngase en cuenta que las alturas del cabezal de cambio (ZK) y el adaptador de cambio (ZA) son diferentes. La suma representa la altura total de un
sistema de cambio acoplado.
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Sistema de cambio manual

Vista principal
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Detecci6n de la posicién bloqueada @ Conexién del lado del robot @ Circulo de orificios DIN
(2) Conexién del lado herramienta 150-9409
Superficie de atornillado para (@3 Ajuste para pasador de
opciones centraje
@ Pasos neumaticos @ Ajuste para el centraje
Contorno perturbante al bloquear o desbloquear Version basica (-B)

134.1

La imagen muestra el contorno con interferencias durante los procesos de La versidn bdsica es una variante simplificada del diseiio basico sin pasos

bloqueo y desbloqueo. Los valores indicados pueden variar en funciéon del de aire integrados y sin posibilidades de consulta.
angulo de apertura de la palanca de bloqueo.




CMS 063

Sistema de cambio manual

Versién SHA (-N) Paso neumatico
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La versidn SHA tiene el mismo patrén de atornillado en el lado de la Paso de alimentacién axial Paso de alimentacién radial

herramienta que el producto predecesor SHS. De este modo, los sistemas
SHS existentes pueden ser sustituidos por el CMS sin cambiar las
herramientas.

El sistema de cambio presenta conducciones para la neumatica o vacio
integrados en la carcasa. Pueden utilizarse sin mangueras mediante la
placa adaptadora (axial) o con una manguera (radial).

Mddulo de paso eléctrico Collar de centraje en CMS-K

24097 .
(90) (1)

90) -/
! \J\\ /

® Para obtener informacion detallada, consulte el capitulo "C0S" del
catdlogo o visite schunk.com. @ Conexién del lado del robot Disco de centraje

@ Ajuste para el centraje

Denominacion D

IB-(MS-063-K COLLAR DE CENTRADO 1574473

® Sirve como anillo de ajuste para el centrado en interfaces mecanicas,
por ejemplo, en el robot




CMS 063

Sistema de cambio manual

Conector de cable/prolongaciones de cable

Conector/enchufe recto @ Conector/enchufe recto con

Conector/enchufe acodado cable de extensién
Conector/enchufe acodado con
cable de extensién

Otras longitudes de cables, bajo consulta.

Denominacion D Longitud
[m]
KAS-19B-K-90-C 0301294
KAS-19B-A-90-C 0301295
KA BW19B-L 19P-0300 0302179 3
KA BW19B-L 19P-0500 0302190 5
KA BW19F-L 19P-0500 0302172 5
KA BW19F-L 19P-1000 0302173 10
KA BW26B-L 26P-0300 0302185 3
KA BW26B-L 26P-0500 0302186 5
KA SW19B-L 19P-0300 0302191 3
KA SW19F-L 19P-0300 0302175 3
KA SW26B-L 26P-0300 0302187 3
KAS-19B-K-0-C 0301283
KAS-19B-A-0-C 0301284
KA BG19B-L 19P-0300 0302176 3
KA BG19B-L 19P-0500 0302177 5
KA BG19F-L 19P-0500 0302170 5
KA BG19F-L 19P-1000 0302171 10
KA BG26B-L 26P-0300 0302192 3
KA BG26B-L 26P-0500 0302193 5
KA SG19B-L 19P-0300 0302178 3
KA SG19F-L 19P-0300 0302174 3
KA SG26B-L 26P-0300 0302184 3
KA BGO8-L 8AP-0500 0302180
KA BWO8-L 8AP-0500 0302182
KA SGO8-L 8AP-0200 0302181
KA SW08-L 8AP-0200 0302183

® Encontrara informacion detallada y mas conectores de cables en schunk.
com

Supervision mediante interruptores de proximidad
inductivos

El CMS-K esta preparado para la deteccion del mecanismo de bloqueo y
para la presencia de herramientas. Para es necesario un juego de montaje
respectivamente. Cada juego de montaje incluye un sensory un soporte,
incl. un tornillo.

Denominacién D

AS-CMS-K-IN30K 1548743

® Eljuego de montaje es opcional y se debe solicitar por separado como
un accesorio.




CMS 080

Sistema de cambio manual

Datos técnicos

Denominacion

1D

Peso de la pieza recomendado [ke]
Deteccidn de bloqueo

Consulta de presencia de herramienta

Precisién de repeticion [mm]
Peso [kg]
Nimero de pasos neumaticos

Pasos de alimentacion para uso radial

Rosca de conexién de aire del paso neumatico

(radial)

Brida de conexion en el lado del robot

Brida de acoplamiento, lado de la herramienta

Dimensiones X x Y x Z* [mm]
Temperatura ambiente min./max. [eq]
Dimensiones @ D x Z* [mm]

Esquema de conexidn de los tornillos

max. fuerza de tension estética Fz [N]
Momento dindmico max. Mx/My [Nm]
Momento dindmico max. Mz [Nm]

Opciones y caracteristicas

Version bésica

1D

Deteccién de bloqueo

Peso [kgl
Version SHA (-N)

1D

Peso [kg]

Conexion del lado herramienta

Diagrama de carga

Dimensiones y cargas maximas

Peso
= 2.5m/s? 5mis® =10m/s’
60 ;
50
40
30 B
\ ~—
20
—
10
g
£L[mm]50 100 150 200 250 300 350 400
Brazo de palanca

Méximo peso de manipulacién en funcién de la
aceleracion y del brazo de palanca (por M,/M,). El
diagrama no sustituye al disefio técnico.

CMS 080-K

Cabezal de cambio manual
1545324

36

opcional

opcional

0.02

0.81

9

9

G1/8"

1S0 9409-1-80-6-M8

100/123/30
5160

1600
115
75

(MS 080-K-B
1545360

no posible
0.83

[ Mx mdx.300 Nm
My max.300 Nm

Il Mz max. 465 Nm

® Esta es la suma de todas las cargas estaticas
cuya accidén estd permitida sobre el sistema

de cambio para garantizar un funciona-
miento libre de errores.

CMS 080-A

Adaptador de cambio manual
1545325

36

0.02
0.43

G1/8"

150 9409-1-80-6-M8
100/108/18

5160

-x18

K

1600

115

75

(MS 080-A-B
1545362

0.47

CMS 080-A-N
1545327
0.42

#80, 4xM10

* *Téngase en cuenta que las alturas del cabezal de cambio (ZK) y el adaptador de cambio (ZA) son diferentes. La suma representa la altura total de un
sistema de cambio acoplado.




CMS 080

Sistema de cambio manual

Vista principal
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Deteccidn de la posicién bloqueada @ Conexién del lado del robot @ Circulo de orificios DIN
@ Conexién del lado herramienta 150-9409
Superficie de atornillado para @ Ajuste para pasador de
opciones centraje
(29 Pasos neumaticos @79 Ajuste para el centraje
Contorno perturbante al bloquear o desbloquear Version basica (-B)

163.3

La imagen muestra el contorno con interferencias durante los procesos de La versidn bdsica es una variante simplificada del diseiio basico sin pasos
bloqueo y desbloqueo. Los valores indicados pueden variar en funciéon del de aire integrados y sin posibilidades de consulta.
angulo de apertura de la palanca de bloqueo.




CMS 080

Sistema de cambio manual

Versién SHA (-N)

Paso neumatico

9 (4x)
o ]
I e
) 5] T
3 E
8 &\ =
]
<

La versidn SHA tiene el mismo patrén de atornillado en el lado de la
herramienta que el producto predecesor SHS. De este modo, los sistemas
SHS existentes pueden ser sustituidos por el CMS sin cambiar las
herramientas.

Mddulo de paso eléctrico

Paso de alimentacién axial Paso de alimentacién radial

El sistema de cambio presenta conducciones para la neumatica o vacio
integrados en la carcasa. Pueden utilizarse sin mangueras mediante la
placa adaptadora (axial) o con una manguera (radial).

Collar de centraje en CMS-K

® Para obtener informacion detallada, consulte el capitulo "C0S" del
catdlogo o visite schunk.com.

@ Conexién del lado del robot
@ Ajuste para el centraje

Disco de centraje

Denominacion D

IB-(MS-080-K COLLAR DE CENTRADO 1574474

® Sirve como anillo de ajuste para el centrado en interfaces mecanicas,
por ejemplo, en el robot




CMS 080

Sistema de cambio manual

Conector de cable/prolongaciones de cable

Conector/enchufe recto @ Conector/enchufe recto con

Conector/enchufe acodado cable de extensién
Conector/enchufe acodado con
cable de extensién

Otras longitudes de cables, bajo consulta.

Denominacion D Longitud
[m]
KAS-19B-K-90-C 0301294
KAS-19B-A-90-C 0301295
KA BW19B-L 19P-0300 0302179 3
KA BW19B-L 19P-0500 0302190 5
KA BW19F-L 19P-0500 0302172 5
KA BW19F-L 19P-1000 0302173 10
KA BW26B-L 26P-0300 0302185 3
KA BW26B-L 26P-0500 0302186 5
KA SW19B-L 19P-0300 0302191 3
KA SW19F-L 19P-0300 0302175 3
KA SW26B-L 26P-0300 0302187 3
KAS-19B-K-0-C 0301283
KAS-19B-A-0-C 0301284
KA BG19B-L 19P-0300 0302176 3
KA BG19B-L 19P-0500 0302177 5
KA BG19F-L 19P-0500 0302170 5
KA BG19F-L 19P-1000 0302171 10
KA BG26B-L 26P-0300 0302192 3
KA BG26B-L 26P-0500 0302193 5
KA SG19B-L 19P-0300 0302178 3
KA SG19F-L 19P-0300 0302174 3
KA SG26B-L 26P-0300 0302184 3
KA BGO8-L 8AP-0500 0302180
KA BWO8-L 8AP-0500 0302182
KA SGO8-L 8AP-0200 0302181
KA SW08-L 8AP-0200 0302183

® Encontrara informacion detallada y mas conectores de cables en schunk.
com

Supervision mediante interruptores de proximidad
inductivos

El CMS-K esta preparado para la deteccion del mecanismo de bloqueo y
para la presencia de herramientas. Para es necesario un juego de montaje
respectivamente. Cada juego de montaje incluye un sensory un soporte,
incl. un tornillo.

Denominacién D
AS-CMS-K-IN30K 1548743

® Eljuego de montaje es opcional y se debe solicitar por separado como
un accesorio.




CMS 100

Sistema de cambio manual

Diagrama de carga Dimensiones y cargas maximas

Peso

= 2.5m/s® 5m/s’ =10m/s’

80
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2
£L[mm]80 160 240 320 400 480 560 640
Brazo de palanca

[ Mx mdx.500 Nm
My méx. 500 Nm

- ' ” ” Il Mz méx. 1185 Nm
Maximo peso de manipulacién en funcidn de la

aceleracion y del brazo de palanca (por M,/M,). El
diagrama no sustituye al disefio técnico.

® Esta es la suma de todas las cargas estaticas
cuya accidén estd permitida sobre el sistema

Datos técnicos

Denominacion

CMS 100-K

Cabezal de cambio manual

de cambio para garantizar un funciona-
miento libre de errores.

CMS 100-A

Adaptador de cambio manual

1D 1545364 1545366
Peso de la pieza recomendado [ke] 43 43
Deteccidn de bloqueo opcional

Consulta de presencia de herramienta opcional

Precisién de repeticion [mm] 0.02 0.02
Peso [ke] 1.65 1.04
Nimero de pasos neumaticos 12 12
Pasos de alimentacion para uso radial 12 12
Rosca de conexién de aire del paso neumatico " T

(radial)
Brida de conexion en el lado del robot

Brida de acoplamiento, lado de la herramienta

1S0 9409-1-100-6-M8

1S0 9409-1-100-6-M8

Dimensiones X x Y x Z* [mm] 125/142.5/38 125/125/28
Temperatura ambiente min./max. [eq] 5160 5160
Dimensiones @ D x Z* [mm] -x28
Esquema de conexidn de los tornillos J J

max. fuerza de tension estética Fz [N] 1800 1800
Momento dindmico max. Mx/My [Nm] 230 230
Momento dindmico max. Mz [Nm] 230 230
Opciones y caracteristicas

Version basica (CMS 100-K-B CMS 100-A-B
1D 1545370 1545387
Deteccién de bloqueo no posible

Peso [kg] 1.65 1.11

Version SHA (-N) CMS 100-A-N
1D 1545368
Peso [kg] 1.03
Conexion del lado herramienta #100, 4xM10

* *Téngase en cuenta que las alturas del cabezal de cambio (ZK) y el adaptador de cambio (ZA) son diferentes. La suma representa la altura total de un
sistema de cambio acoplado.




CMS 100

Sistema de cambio manual

Vista principal
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Detecci6n de la posicién bloqueada @ Conexién del lado del robot @ Circulo de orificios DIN
(2) Conexién del lado herramienta 150-9409
Superficie de atornillado para @ Ajuste ‘para pasador de
opciones centraje
(29 Pasos neumaticos @8 Ajuste para el centraje
Contorno perturbante al bloquear o desbloquear Version basica (-B)

La imagen muestra el contorno con interferencias durante los procesos de La versidn bdsica es una variante simplificada del diseiio basico sin pasos
bloqueo y desbloqueo. Los valores indicados pueden variar en funciéon del de aire integrados y sin posibilidades de consulta.
angulo de apertura de la palanca de bloqueo.




CMS 100

Sistema de cambio manual

Versién SHA (-N)

Paso neumatico

9 (4x) _,

o 0o

@14 (4x)
M10 (4x)

L

o 0o

La versidn SHA tiene el mismo patrén de atornillado en el lado de la
herramienta que el producto predecesor SHS. De este modo, los sistemas
SHS existentes pueden ser sustituidos por el CMS sin cambiar las
herramientas.

Mddulo de paso eléctrico

Paso de alimentacién axial Paso de alimentacién radial

El sistema de cambio presenta conducciones para la neumatica o vacio
integrados en la carcasa. Pueden utilizarse sin mangueras mediante la
placa adaptadora (axial) o con una manguera (radial).

Collar de centraje en CMS-K

® Para obtener informacion detallada, consulte el capitulo "C0S" del
catdlogo o visite schunk.com.

@ Conexién del lado del robot
@ Ajuste para el centraje

Disco de centraje

Denominacion D

IB-(MS-100-K COLLAR DE CENTRADO 1574475

® Sirve como anillo de ajuste para el centrado en interfaces mecanicas,
por ejemplo, en el robot




CMS 100

Sistema de cambio manual

Conector de cable/prolongaciones de cable

Conector/enchufe recto
Conector/enchufe acodado

@ Conector/enchufe recto con
cable de extensién

Conector/enchufe acodado con
cable de extensién

Otras longitudes de cables, bajo consulta.

Denominacion D Longitud
[m]

KAS-19B-K-90-C 0301294

KAS-19B-A-90-C 0301295

KA BW19B-L 19P-0300 0302179 3
KA BW19B-L 19P-0500 0302190 5
KA BW19F-L 19P-0500 0302172 5
KA BW19F-L 19P-1000 0302173 10
KA BW26B-L 26P-0300 0302185 3
KA BW26B-L 26P-0500 0302186 5

KA SW19B-L 19P-0300 0302191 3
KA SW19F-L 19P-0300 0302175 3
KA SW26B-L 26P-0300 0302187 3

KAS-19B-K-0-C 0301283

KAS-19B-A-0-C 0301284

KA BG19B-L 19P-0300 0302176 3
KA BG19B-L 19P-0500 0302177 5
KA BG19F-L 19P-0500 0302170 5
KA BG19F-L 19P-1000 0302171 10
KA BG26B-L 26P-0300 0302192 3
KA BG26B-L 26P-0500 0302193 5

KA SG19B-L 19P-0300 0302178 3
KA SG19F-L 19P-0300 0302174 3
KA SG26B-L 26P-0300 0302184 3

KA BGO8-L 8AP-0500 0302180
KA BW08-L 8AP-0500 0302182
KA SG08-L 8AP-0200 0302181
KA SW08-L 8AP-0200 0302183

® Encontrara informacion detallada y mas conectores de cables en schunk.
com

Supervision mediante interruptores de proximidad
inductivos

El CMS-K esta preparado para la deteccion del mecanismo de bloqueo y
para la presencia de herramientas. Para es necesario un juego de montaje
respectivamente. Cada juego de montaje incluye un sensory un soporte,
incl. un tornillo.

Denominacién D
AS-CMS-K-IN30K 1548743

® Eljuego de montaje es opcional y se debe solicitar por separado como
un accesorio.




CMS 125

Sistema de cambio manual

Diagrama de carga Dimensiones y cargas maximas

Peso
= 2.5m/s? 5mis® =10m/s’
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Maximo peso de manipulacién en funcidn de la M 3 6oN
aceleracion y del brazo de palanca (por M,/M,). El y max. 9 m

diagrama no sustituye al disefio técnico. .
® Esta eslasuma de todas las cargas estaticas

cuya accidén estd permitida sobre el sistema

Datos técnicos

Denominacion

CMS 125-K

Cabezal de cambio manual

de cambio para garantizar un funciona-
miento libre de errores.

CMS 125-A

Adaptador de cambio manual

1D 1545393 1545397
Peso de la pieza recomendado [ke] 58 58
Deteccidn de bloqueo opcional

Consulta de presencia de herramienta opcional

Precisién de repeticion [mm] 0.02 0.02
Peso [ke] 3.37 1.7
Nimero de pasos neumaticos 12 12
Pasos de alimentacion para uso radial 12 12
Rosca de conexién de aire del paso neumatico e L

(radial)
Brida de conexion en el lado del robot

Brida de acoplamiento, lado de la herramienta

1S0 9409-1-125-6-M10

1S0 9409-1-125-6-M10

Dimensiones X x Y x Z* [mm] 160/183/38 160/160/28
Temperatura ambiente min./max. [eq] 5160 5160
Dimensiones @ D x Z* [mm] -x28
Esquema de conexidn de los tornillos J J

max. fuerza de tension estética Fz [N] 3000 3000
Momento dindmico max. Mx/My [Nm] 478 478
Momento dindmico max. Mz [Nm] 465 465
Opciones y caracteristicas

Version bésica (MS 125-K-B (MS 125-A-B
1D 1545403 1545404
Deteccién de bloqueo no posible

Peso [kg] 3.46 1.85

Version SHA (-N) CMS 125-A-N
1D 1545401
Peso [ke] 1.7
Conexion del lado herramienta #125, 4xM12

* *Téngase en cuenta que las alturas del cabezal de cambio (ZK) y el adaptador de cambio (ZA) son diferentes. La suma representa la altura total de un
sistema de cambio acoplado.




CMS 125

Sistema de cambio manual

Vista principal
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Detecci6n de la posicién bloqueada @ Conexién del lado del robot @ Circulo de orificios DIN
(2) Conexién del lado herramienta 150-9409
Superficie de atornillado para @ Ajuste para pasador de
opciones centraje
@ Pasos neumaticos @ Ajuste para el centraje
Contorno perturbante al bloquear o desbloquear Version basica (-B)

265.8

La imagen muestra el contorno con interferencias durante los procesos de La versidn bdsica es una variante simplificada del diseiio basico sin pasos
bloqueo y desbloqueo. Los valores indicados pueden variar en funciéon del de aire integrados y sin posibilidades de consulta.
angulo de apertura de la palanca de bloqueo.




CMS 125

Sistema de cambio manual

Versién SHA (-N)

Paso neumatico
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La versidn SHA tiene el mismo patrén de atornillado en el lado de la
herramienta que el producto predecesor SHS. De este modo, los sistemas
SHS existentes pueden ser sustituidos por el CMS sin cambiar las
herramientas.

Mddulo de paso eléctrico

Paso de alimentacién axial Paso de alimentacién radial

El sistema de cambio presenta conducciones para la neumatica o vacio
integrados en la carcasa. Pueden utilizarse sin mangueras mediante la
placa adaptadora (axial) o con una manguera (radial).

Collar de centraje en CMS-K

()
o\

©
©o¢

® Para obtener informacion detallada, consulte el capitulo "C0S" del
catdlogo o visite schunk.com.

@ Conexién del lado del robot
@ Ajuste para el centraje

Disco de centraje

Denominacion D

IB-(MS-125-K COLLAR DE CENTRADO 1574477

® Sirve como anillo de ajuste para el centrado en interfaces mecanicas,
por ejemplo, en el robot




CMS 125

Sistema de cambio manual

Conector de cable/prolongaciones de cable

Conector/enchufe recto @ Conector/enchufe recto con

Conector/enchufe acodado cable de extensién
Conector/enchufe acodado con
cable de extensién

Otras longitudes de cables, bajo consulta.

Denominacion D Longitud
[m]
KAS-19B-K-90-C 0301294
KAS-19B-A-90-C 0301295
KA BW19B-L 19P-0300 0302179 3
KA BW19B-L 19P-0500 0302190 5
KA BW19F-L 19P-0500 0302172 5
KA BW19F-L 19P-1000 0302173 10
KA BW26B-L 26P-0300 0302185 3
KA BW26B-L 26P-0500 0302186 5
KA SW19B-L 19P-0300 0302191 3
KA SW19F-L 19P-0300 0302175 3
KA SW26B-L 26P-0300 0302187 3
KAS-19B-K-0-C 0301283
KAS-19B-A-0-C 0301284
KA BG19B-L 19P-0300 0302176 3
KA BG19B-L 19P-0500 0302177 5
KA BG19F-L 19P-0500 0302170 5
KA BG19F-L 19P-1000 0302171 10
KA BG26B-L 26P-0300 0302192 3
KA BG26B-L 26P-0500 0302193 5
KA SG19B-L 19P-0300 0302178 3
KA SG19F-L 19P-0300 0302174 3
KA SG26B-L 26P-0300 0302184 3
KA BGO8-L 8AP-0500 0302180
KA BWO8-L 8AP-0500 0302182
KA SGO8-L 8AP-0200 0302181
KA SW08-L 8AP-0200 0302183

® Encontrara informacion detallada y mas conectores de cables en schunk.
com

Supervision mediante interruptores de proximidad
inductivos

El CMS-K esta preparado para la deteccion del mecanismo de bloqueo y
para la presencia de herramientas. Para es necesario un juego de montaje
respectivamente. Cada juego de montaje incluye un sensory un soporte,
incl. un tornillo.

Denominacién D

AS-CMS-K-IN30K 1548743

® Eljuego de montaje es opcional y se debe solicitar por separado como
un accesorio.
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