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DDF 2

Angulo de giro especial

para la alimentacion de pinzas, unidades elevadoras y otros
actuadores Flexible. Rodamiento de bolas

Junta rotativa DDF 2

Para la emision de sefiales eléctricas y neumaticas para el uso en robots (incluso cuando estos no paran de girar)

Campo de aplicacion

Aplicaciones robotizadas y mesas circulares con movimiento de rotacidn infinito.

Ventajas y beneficios

Paso neumatico y eléctrico combinable para una alimen- Arbol de acero rendimiento adaptado para robots
tacion completa de su sistema de agarre / sus modernos

herramientas Tres variantes en una unidad Transmision de sefiales

Patron de montaje IS0 para el montaje facil en la mayoria eléctricas y neumaticas individuales o conjuntas

de robots, sin placas adaptadoras adicionales Juntas de nuevo desarrollo, de funcionamiento suave y

Serie completa con 12 tamanos para la seleccién dptima muy duraderas aseguran un par de arranque bajoy

del tamano continuo, de tal modo que puedan emplearse acciona-

Conector eléctrico para un cambio fécil, en caso de que se B i tualessan mas economicos y

rompa el cable en el brazo del robot o en la pinza ademaf permiten posibles movimientos giratorios muy
pequenos.

al o i A

Tamanos Revoluciones max. Pasos neumaticos Distribuidor eléctrico
Cantidad: 12 90 .. 120 /min 2.4 4..10
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Descripcion de funcionamiento

El DDF 2, permite un movimiento giratorio infinito de la
mufieca del robot, sin que se enrollen tubos y cables. Las
alimentaciones directas de aire integradas y los contactos
de anillo deslizante, alimentan la herramienta de aire y
electricidad de manera fiable, incluso a altas velocidades.
La brida ISO integrada se monta en la brida del robot. Un
anillo cubre el eje. El anillo se conecta a una parte no
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(1) Carcasa
ligera gracias a la utilizacion de una aleacidn de
aluminio altamente resistente

@ Soporte del torque
para recibir el par de giro en el robot

(3 Brida ISO
para el montaje sencillo, en la brida del robot

giratoria del robot, por medio de un antigiro mecdnico.
Cuando el cabezal del robot gira, el eje da vueltas en el
anillo.

Un anillo colector integrado en el eje y la carcasa, trans-
miten hasta diez sefiales eléctricas, desde la carcasa fija al
eje de giro. Ademds de sefales eléctricas, hay hasta cuatro
pasos neumaticos.

@ Paso neumatico

para la alimentacion neumatica de Grippers, unidades
lineales u otros actuadores

® Anillo colector

para la alimentacion directa de hasta diez senales
eléctricas

® Arbol

para la transmisidon del movimiento giratorio

@ Rodamientos

para la transmisidn del movimiento giratorio sin juego

e —
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Informacion general sobre la serie

Montaje: interfaz 1SO 9409 estandarizada (para robots)

Carcasa: aleacién de aluminio anodizado duro y altamente
resistente

Material suministrado: Junta rotativa en la variante
pedida, elementos para la conexién mecanica e informa-
cién sobre seguridad. Las instrucciones especificas del
producto pueden descargarse en schunk.com/
downloads-manuals.

Garantia: 24 meses

Ejemplo de aplicacion

Herramienta de insercion, para el
montaje de ejes pequefos y medianos.
Gracias a la junta rotativa, es posible
girar los ejes multiples ocasiones y de
forma infinita (> 360°) durante el
proceso de montaje. Los contactos del
anillo colector integrados en la junta
rotativa garantizan la alimentacién
segura del gripper.

© Junta rotativa DDF 2

@ Sistemas automdaticos de cambio de
herramienta CPS

© Gripper céntrico de 3 dedos PZN-plus

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.
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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.

-

Sistema de cambio de Pinza universal Pinza universal Gripper angular
herramienta

Unidad de compensacion

® Encontrard més informacion sobre estos productos en las siguientes paginas o en www.schunk.com.

Opciones e informacion especial

Version con pasos neumaticos y eléctricos: 2 a 4 pasos neumaticos de hasta 10 bar y 4 de hasta 10 pasos eléctricos para
sefiales de 1A/ 60V

Version con pasos neumaticos: 2 a 4 pasos neumaticos de hasta 10 bar

Version con pasos de seial eléctricos: 4 a 10 pasos eléctricos para sefiales de 1A/ 60V

Adecuada para aplicaciones que utilizan aire comprimido: Por favor, contdctenos para mas informacién

Version para la alimentacion por vacio: disponible previa peticion. Pdngase en contacto con nosotros para obtener mas

detalles.
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Dimensiones y cargas maximas

[ Mx mdx.25 Nm [l Fz méx. 240N
My méx. 25 Nm [l Fd max. 2000 N

® Fuerzas estaticas y momentos que pueden
actuar en la junta rotativa

Datos técnicos

Denominacion DDF 2-031-P2-E4 DDF 2-031-P2
1D 0323034 0323035
Peso de la pieza recomendado [ke] 6 6
Velocidad de accionamiento méx. [1/min] 120 120
Velocidad de giro max. [°1s] 720 720

Par de giro nominal [Nm] 0.8 0.8

Par de arranque [Nm] 1.3 1.3
Angulo de giro [e] >360 >360
Nimero de pasos de fluido 2 2
Alimentacién neumatica con conexion de rosca 2x M5 2x M5
Presién méx. por conexion [bar] 10 10
Caudal a 6 bar (por canal) [l/min] 100 100

Aire restringido de la presion neumatica max. [bar] 1 1
Nimero de sefiales eléctricas 4

Tensién max. V] 60

Intensidad de corriente max. [A] 1

Peso [kg] 0.5 0.45
Conexidn del lado del robot 150 9409-1-31.5-4-M5 1S0 9409-1-31.5-4-M5
Temperatura ambiente min./méx. [eq] 5160 5160
Momento de flexion dindmico max. Mx* [Nm] 12 12
Momento de flexion dindmico max. My* [Nm] 12 12
Momento de torsion max. Mz* [Nm] 8 8

Fuerza de cizallamiento max. Fq* [N] 60 60
Dimensiones # D x Z [mm] 63 x 56 58 x 50

* *Es el sumatorio maximo de todas las cargas (fuerzas de aceleracion y momentos, fuerzas del proceso, etc.) que influyen en la junta rotativa, para
garantizar un funcionamiento correcto.

Existe una version para la alimentacién por vacio disponible previa peticidn. Pdngase en contacto con nosotros para obtener mas detalles.




DDF 2 031

Angulo de giro especial

Vista principal, de la version DDF neumatica y eléctrica
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La vista principal muestra el DDF 2 sin tener en cuenta las siguientes
opciones, pero con alimentaciones directas de aire y electricidad,

incluidos conectores eléctricos para los lados del robot y la herramienta.

Estos, estan incluidos con el material suministrado.

S Conexion para purga de aire
@ Conexién del lado del robot
@ Conexién del lado herramienta
@ Didmetro del cable a utilizar
@ Circulo de agujeros

@ Pasos neumaticos

@ Circulo de orificios DIN
1S0-94.09

Incluido con el material
suministrado

@ Ajuste para pasador de
centraje

@ Ajuste para el centraje

Cables de conexién / enchufes
incluidos en el paquete de
accesorios
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Junta rotatoria DDF version completamente neumatica

Indicacién de montaje
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@ Conexion del lado del robot
@ Conexién del lado herramienta

@ Pasos neumaticos

Cambio en la dimension de la version con "alimentacién completamente

neumatica"

Placas adaptadoras DDF 2-031-T

260

@ 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 de la herramienta con patrén de conexién
atornillada I1SO 9409.

Denominacion D Altura

[mm]

Lado herramienta
A-DDF 2-031-T 0323220 13

Indicacién de diserio, para el par de apoyo
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Dimensiones y cargas maximas

I Mx max.75 Nm B Fz max. 400N
My max. 75 Nm [l Fd max. 4000 N

® Fuerzas estaticas y momentos que pueden
actuar en la junta rotativa

Datos técnicos

Denominacion DDF 2-040-P2-EL DDF 2-040-P2
1D 0323046 0323038
Peso de la pieza recomendado [ke] 10 10
Velocidad de accionamiento méx. [1/min] 120 120
Velocidad de giro max. [°1s] 720 720

Par de giro nominal [Nm] 1.5 1.5

Par de arranque [Nm] 2 2
Angulo de giro [e] >360 >360
Nimero de pasos de fluido 2 2
Alimentacién neumatica con conexion de rosca 2x M5 2x M5
Presién méx. por conexion [bar] 10 10
Caudal a 6 bar (por canal) [l/min] 200 200

Aire restringido de la presion neumatica max. [bar] 1 1
Nimero de sefiales eléctricas 4

Tensién max. V] 60

Intensidad de corriente max. [A] 1

Peso [kg] 0.9 0.75
Conexidn del lado del robot 1S0 9409-1-40-4-M6 1S0 9409-1-40-4-M6
Temperatura ambiente min./méx. [eq] 5160 5160
Momento de flexion dindmico max. Mx* [Nm] 25 25
Momento de flexion dindmico max. My* [Nm] 25 25
Momento de torsion max. Mz* [Nm] 20 20
Fuerza de cizallamiento max. Fq* [N] 100 100
Dimensiones # D x Z [mm] 78 X 62 73x55

* *Es el sumatorio maximo de todas las cargas (fuerzas de aceleracion y momentos, fuerzas del proceso, etc.) que influyen en la junta rotativa, para
garantizar un funcionamiento correcto.

Existe una version para la alimentacién por vacio disponible previa peticidn. Pdngase en contacto con nosotros para obtener mas detalles.
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Vista principal, de la version DDF neumatica y eléctrica
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La vista principal muestra el DDF 2 sin tener en cuenta las siguientes S Conexién para purga de aire Incluido con el material
opciones, pero con alimentaciones directas de aire y electricidad, @ Conexién del lado del robot suministrado

incluidos conectores eléctricos para los lados del robot y la herramienta.

Estos, estan incluidos con el material suministrado @ Conexi6n del lado herramienta @ Ajuste para pasador de

@ Didmetro del cable a utilizar cgntraje .

@ Circulo de agujeros @ Ajuste para el centraje

Cables de conexién / enchufes
incluidos en el paquete de
accesorios

@ Pasos neumaticos

@ Circulo de orificios DIN
1S0-94.09
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Junta rotatoria DDF version completamente neumatica Indicacién de montaje
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(1) Conexién del lado del robot @9 Pasos neumaticos Indicacién de disefio, para el par de apoyo

@ Conexién del lado herramienta

Cambio en la dimension de la version con "alimentacién completamente
neumatica"

Placas adaptadoras DDF 2-040-1-T
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@ 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 de la herramienta con patrén de conexién
atornillada I1SO 9409.
Denominacion D Altura

[mm]

Lado herramienta
A-DDF 2-040-T 0323221 15
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Angulo de giro especial

Dimensiones y cargas maximas

I Mx mdx.120 Nm B Fz max. 800N
[ My méx.120 Nm  [Jjjj Fd max. 4000 N

® Fuerzas estaticas y momentos que pueden
actuar en la junta rotativa

Datos técnicos

Denominacion DDF 2-040-1-P4-E6
1D 0323048
Peso de la pieza recomendado [ke] 20
Velocidad de accionamiento méx. [1/min] 110
Velocidad de giro max. [°1s] 660

Par de giro nominal [Nm] 3

Par de arranque [Nm] 4.5
Angulo de giro [e] >360
Nimero de pasos de fluido [
Alimentacién neumatica con conexion de rosca Lx M5
Presién méx. por conexion [bar] 10
Caudal a 6 bar (por canal) [l/min] 110

Aire restringido de la presion neumatica max. [bar] 1
Nimero de sefiales eléctricas 6
Tensién max. v] 60
Intensidad de corriente max. [A] 1

Peso [kg] 2
Conexidn del lado del robot 1S0 9409-1-40-4-M6
Temperatura ambiente min./méx. [eq] 5160
Momento de flexion dindmico max. Mx* [Nm] 55
Momento de flexion dindmico max. My* [Nm] 55!
Momento de torsion max. Mz* [Nm] 45
Fuerza de cizallamiento max. Fq* [N] 200
Dimensiones # D x Z [mm] 95x 98

*

*Es el sumatorio maximo de todas las cargas (fuerzas de aceleracion y momentos, fuerzas del proceso, etc.) que influyen en la junta rotativa, para
garantizar un funcionamiento correcto.

Existe una version para la alimentacién por vacio disponible previa peticidn. Pdngase en contacto con nosotros para obtener mas detalles.
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Angulo de giro especial

Vista principal, de la version DDF neumatica y eléctrica
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La vista principal muestra el DDF 2 sin tener en cuenta las siguientes S Conexion para purga de aire Incluido con el material
opciones, pero con alimentaciones directas de aire y electricidad, @ Conexién del lado del robot suministrado

incluidos conectores eléctricos para los lados del robot y la herramienta.

Estos, estan incluidos con el material suministrado @ Conexi6n del lado herramienta @ Ajuste para pasador de

@ Didmetro del cable a utilizar cgntraje .

@ Circulo de agujeros @ Ajuste para el centraje

Cables de conexién / enchufes
incluidos en el paquete de
accesorios

@ Pasos neumaticos

@ Circulo de orificios DIN
1S0-94.09

Indicacién de montaje

Indicacién de disefio, para el par de apoyo
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Placas adaptadoras DDF 2-040-1-T
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@ Conexion del lado del robot @ Ajuste para pasador de

@ Conexidn del lado herramienta centraje

(33 Circulo de orificios DIN @8 Ajuste para el centraje
1S0-9409

Placa adaptadora del lado de la herramienta con patrén de conexién
atornillada IS0 9409.

Denominacion D Altura
[mm]
A-DDF 2-040-T 0323221 15

Cables de conexion

Componente para la conexién Cable con conector angular

eléctrica
Denominacién D Longitud
[m]
KA BW9-L7P-0200 0323001 2
KA BW9-L7P-0500 0323003 5
KA SW9-L7P-0200 0323002 2
KA SW9-L7P-0500 0323004 5

® Los cables de conexidn pueden usarse en una cadena portacablesy para
aplicaciones del robot.KA BW = lado del robot, KA SW = lado de la
herramienta
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Angulo de giro especial

Dimensiones y cargas maximas

[ Mx mdx.80 Nm B Fz max. 400N
My max. 80 Nm [l Fd max. 4000 N

® Fuerzas estaticas y momentos que pueden
actuar en la junta rotativa

Datos técnicos

Denominacion DDF 2-050-P2-E4 DDF 2-050-P2
1D 0323056 0323059
Peso de la pieza recomendado [ke] 10 10
Velocidad de accionamiento méx. [1/min] 120 120
Velocidad de giro max. [°1s] 720 720

Par de giro nominal [Nm] 1.5 1.5

Par de arranque [Nm] 2 2
Angulo de giro [e] >360 >360
Nimero de pasos de fluido 2 2
Alimentacién neumatica con conexion de rosca 2x M5 2x M5
Presién méx. por conexion [bar] 10 10
Caudal a 6 bar (por canal) [l/min] 200 200

Aire restringido de la presion neumatica max. [bar] 1 1
Nimero de sefiales eléctricas 4

Tensién max. V] 60

Intensidad de corriente max. [A] 1

Peso [kg] 0.95 0.75
Conexidn del lado del robot 150 9409-1-50-4-M6 1S0 9409-1-50-4-M6
Temperatura ambiente min./méx. [eq] 5160 5160
Momento de flexion dindmico max. Mx* [Nm] 25 25
Momento de flexion dindmico max. My* [Nm] 25 25
Momento de torsion max. Mz* [Nm] 20 20
Fuerza de cizallamiento max. Fq* [N] 100 100
Dimensiones # D x Z [mm] 78 x 32 73x55

* *Es el sumatorio maximo de todas las cargas (fuerzas de aceleracion y momentos, fuerzas del proceso, etc.) que influyen en la junta rotativa, para
garantizar un funcionamiento correcto.

Existe una version para la alimentacién por vacio disponible previa peticidn. Pdngase en contacto con nosotros para obtener mas detalles.
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Vista principal, de la version DDF neumatica y eléctrica
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La vista principal muestra el DDF 2 sin tener en cuenta las siguientes
opciones, pero con alimentaciones directas de aire y electricidad,
incluidos conectores eléctricos para los lados del robot y la herramienta.
Estos, estan incluidos con el material suministrado.

S Conexi6n para purga de aire Incluido con el material

@ Conexién del lado del robot

suministrado

(2) Conexién del lado herramienta @3 Ajuste para pasador de

@ Didmetro del cable a utilizar
@ Circulo de agujeros

@ Pasos neumaticos

@ Circulo de orificios DIN
1S0-94.09

centraje

@ Ajuste para el centraje
Cables de conexién / enchufes

incluidos en el paquete de
accesorios
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Junta rotatoria DDF version completamente neumatica

Indicacién de montaje

(95) 1
2 or3 L_
\ r i | | f “‘
I ——
\ i I
I : o
\ ! o
‘2 ) 3 ( <l ™
ol ) e fo—
O 1 1 i @‘
] 29)
‘X"\ 25)
2
(1) Conexién del lado del robot @9 Pasos neumaticos Indicacion de disefio, para el par de apoyo

@ Conexién del lado herramienta

Cambio en la dimension de la version con "alimentacién completamente
neumatica"

Placa adaptador DDF 2-050-1-T
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@ Conexién del lado del robot @ Ajuste para pasador de
@ Conexién del lado herramienta centraje
83 Circulo de orificios DIN Ajuste para el centraje

1S0-9409

Placa adaptadora del lado de la herramienta con patrén de conexién
atornillada I1SO 9409.

Denominacion D Altura

[mm]

Lado herramienta
A-DDF 2-050-T 0323222 15
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Angulo de giro especial

Dimensiones y cargas maximas

[ Mx médx.150 Nm ] Fz max. 1000 N
My max.150 Nm  [Jjjj Fd max. 4000 N

® Fuerzas estaticas y momentos que pueden
actuar en la junta rotativa

Datos técnicos

Denominacion DDF 2-050-1-P4-E6
1D 0323058
Peso de la pieza recomendado [ke] 25
Velocidad de accionamiento méx. [1/min] 110
Velocidad de giro max. [°1s] 660

Par de giro nominal [Nm] 3

Par de arranque [Nm] 4.5
Angulo de giro [e] >360
Nimero de pasos de fluido [
Alimentacién neumatica con conexion de rosca Lx M5
Presién méx. por conexion [bar] 10
Caudal a 6 bar (por canal) [l/min] 110

Aire restringido de la presion neumatica max. [bar] 1
Nimero de sefiales eléctricas 6
Tensién max. v] 60
Intensidad de corriente max. [A] 1

Peso [kg] 2.1
Conexidn del lado del robot 1S0 9409-1-50-4-M6
Temperatura ambiente min./méx. [eq] 5160
Momento de flexion dindmico max. Mx* [Nm] 60
Momento de flexion dindmico max. My* [Nm] 60
Momento de torsion max. Mz* [Nm] 50
Fuerza de cizallamiento max. Fq* [N] 250
Dimensiones # D x Z [mm] 95x 98

*

*Es el sumatorio maximo de todas las cargas (fuerzas de aceleracion y momentos, fuerzas del proceso, etc.) que influyen en la junta rotativa, para
garantizar un funcionamiento correcto.

Existe una version para la alimentacién por vacio disponible previa peticidn. Pdngase en contacto con nosotros para obtener mas detalles.
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Vista principal, de la version DDF neumatica y eléctrica
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La vista principal muestra el DDF 2 sin tener en cuenta las siguientes S Conexion para purga de aire Incluido con el material
opciones, pero con alimentaciones directas de aire y electricidad, @ Conexién del lado del robot suministrado

incluidos conectores eléctricos para los lados del robot y la herramienta.

Estos, estan incluidos con el material suministrado @ Conexi6n del lado herramienta @ Ajuste para pasador de

@ Didmetro del cable a utilizar cgntraje .

@ Circulo de agujeros @ Ajuste para el centraje

Cables de conexién / enchufes
incluidos en el paquete de
accesorios

@ Pasos neumaticos

@ Circulo de orificios DIN
1S0-94.09

Indicacién de montaje

Indicacién de disefio, para el par de apoyo




DDF 2 050-1

Angulo de giro especial

Placa adaptador DDF 2-050-1-T
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@ Conexion del lado del robot @ Ajuste para pasador de
(2) Conexién del lado herramienta centraje
(33 Circulo de orificios DIN (@9 Ajuste para el centraje

1S0-9409

Placa adaptadora del lado de la herramienta con patrén de conexién
atornillada IS0 9409.

Denominacion D Altura
[mm]
A-DDF 2-050-T 0323222 15

Cables de conexion

Componente para la conexién Cable con conector angular

eléctrica
Denominacién D Longitud
[m]
KA BW9-L7P-0200 0323001 2
KA BW9-L7P-0500 0323003 5
KA SW9-L7P-0200 0323002 2
KA SW9-L7P-0500 0323004 5

® Los cables de conexidn pueden usarse en una cadena portacablesy para
aplicaciones del robot.KA BW = lado del robot, KA SW = lado de la
herramienta




DDF 2 050-1

Angulo de giro especial




DDF 2 063

Angulo de giro especial

Dimensiones y cargas maximas

[ Mxmédx.200 Nm ] Fz max. 1400 N
My mdx.200 Nm  [Jjjj Fd max. 6000 N

® Fuerzas estaticas y momentos que pueden
actuar en la junta rotativa

Datos técnicos

Denominacion DDF 2-063-P4-E6
1D 0323068
Peso de la pieza recomendado [ke] 35
Velocidad de accionamiento méx. [1/min] 110
Velocidad de giro max. [°1s] 660

Par de giro nominal [Nm] 3

Par de arranque [Nm] 4.5
Angulo de giro [e] >360
Nimero de pasos de fluido [
Alimentacién neumatica con conexion de rosca Lx M5
Presién méx. por conexion [bar] 10
Caudal a 6 bar (por canal) [l/min] 110

Aire restringido de la presion neumatica max. [bar] 1
Nimero de sefiales eléctricas 6
Tensién max. v] 60
Intensidad de corriente max. [A] 1

Peso [kg] 2.2
Conexidn del lado del robot 1S0 9409-1-63-4-M6
Temperatura ambiente min./méx. [eq] 5160
Momento de flexion dindmico max. Mx* [Nm] 85
Momento de flexion dindmico max. My* [Nm] 85
Momento de torsion max. Mz* [Nm] 60
Fuerza de cizallamiento max. Fq* [N] 350
Dimensiones # D x Z [mm] 95x 97.5

*

*Es el sumatorio maximo de todas las cargas (fuerzas de aceleracion y momentos, fuerzas del proceso, etc.) que influyen en la junta rotativa, para
garantizar un funcionamiento correcto.

Existe una version para la alimentacién por vacio disponible previa peticidn. Pdngase en contacto con nosotros para obtener mas detalles.




DDF 2 063

Angulo de giro especial

Vista principal, de la version DDF neumatica y eléctrica
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La vista principal muestra el DDF 2 sin tener en cuenta las siguientes S Conexion para purga de aire Incluido con el material
opciones, pero con alimentaciones directas de aire y electricidad, @ Conexién del lado del robot suministrado

incluidos conectores eléctricos para los lados del robot y la herramienta.
Estos, estan incluidos con el material suministrado.

@ Ajuste para pasador de
centraje

@ Ajuste para el centraje

@ Conexion del lado herramienta
@ Didmetro del cable a utilizar

@ Circulo de agujeros
s Cables de conexién / enchufes
@ Pasos neumaticos X .
incluidos en el paquete de

@ Circulo de orificios DIN accesorios
1S0-94.09

Indicacién de montaje

Indicacién de disefio, para el par de apoyo




DDF 2 063

Angulo de giro especial

Placas adaptadoras DDF 2-063-T

@ Conexion del lado del robot @ Ajuste para pasador de

@ Conexidn del lado herramienta centraje

(33 Circulo de orificios DIN @8 Ajuste para el centraje
1S0-9409

Placa adaptadora del lado de la herramienta con patrén de conexién
atornillada IS0 9409.

Denominacion D Altura
[mm]
A-DDF 2-063-T 0323223 12

Cables de conexion

Componente para la conexién Cable con conector angular

eléctrica
Denominacién D Longitud
[m]
KA BW9-L7P-0200 0323001 2
KA BW9-L7P-0500 0323003 5
KA SW9-L7P-0200 0323002 2
KA SW9-L7P-0500 0323004 5

® Los cables de conexidn pueden usarse en una cadena portacablesy para
aplicaciones del robot.KA BW = lado del robot, KA SW = lado de la
herramienta




DDF 2 063

Angulo de giro especial




DDF 2 080

Angulo de giro especial

Dimensiones y cargas maximas

B Mx max.400 Nm  Jjjjj Fz max. 4000 N
My max. 400 Nm [ Fd max. 12000 N

® Fuerzas estaticas y momentos que pueden
actuar en la junta rotativa

Datos técnicos

Denominacion DDF 2-080-PL-E6
1D 0323092
Peso de la pieza recomendado [ke] 100
Velocidad de accionamiento méx. [1/min] 100
Velocidad de giro max. [°1s] 600

Par de giro nominal [Nm] 8

Par de arranque [Nm] 10

Angulo de giro [e] >360
Nimero de pasos de fluido [
Alimentacién neumatica con conexion de rosca Lx G1/8"
Presién méx. por conexion [bar] 10

Caudal a 6 bar (por canal) [l/min] 240

Aire restringido de la presion neumatica max. [bar] 1

Nimero de sefiales eléctricas 6

Tensién max. v] 60
Intensidad de corriente max. [A] 1

Peso [kg] 5.9
Conexidn del lado del robot 1S0 9409-1-80-6-M8
Temperatura ambiente min./méx. [eq] 5160
Momento de flexion dindmico max. Mx* [Nm] 250
Momento de flexion dindmico max. My* [Nm] 250
Momento de torsion max. Mz* [Nm] 180

Fuerza de cizallamiento max. Fq* [N] 1000
Dimensiones # D x Z [mm] 136 x 128.5

* *Es el sumatorio maximo de todas las cargas (fuerzas de aceleracion y momentos, fuerzas del proceso, etc.) que influyen en la junta rotativa, para
garantizar un funcionamiento correcto.

Existe una version para la alimentacién por vacio disponible previa peticidn. Pdngase en contacto con nosotros para obtener mas detalles.




DDF 2 080

Angulo de giro especial

Vista principal, de la version DDF neumatica y eléctrica
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La vista principal muestra el DDF 2 sin tener en cuenta las siguientes S Conexion para purga de aire Incluido con el material
opciones, pero con alimentaciones directas de aire y electricidad, @ Conexién del lado del robot suministrado

incluidos conectores eléctricos para los lados del robot y la herramienta.

Estos, estan incluidos con el material suministrado @ Conexi6n del lado herramienta @ Ajuste para pasador de

@ Didmetro del cable a utilizar centraje
@ Circulo de agujeros @ Ajuste para el centraje
@ Pasos neumaticos Cables de conexién / enchufes

) . incluidos en el paquete de
@ Circulo de orificios DIN accesorios
1S0-9409

Indicacién de montaje

Indicacién de disefio, para el par de apoyo




DDF 2 080

Angulo de giro especial

Placa adaptadora 2-080-1-T
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@ Conexion del lado del robot @ Ajuste para pasador de
(2) Conexién del lado herramienta centraje
(33 Circulo de orificios DIN (@9 Ajuste para el centraje

1S0-9409

Placa adaptadora del lado de la herramienta con patrén de conexién
atornillada IS0 9409.

Denominacion D Altura
[mm]
A-DDF 2-080-T 0323224 19.5

Cables de conexion

Componente para la conexién Cable con conector angular

eléctrica
Denominacién D Longitud
[m]
KA BW9-L7P-0200 0323001 2
KA BW9-L7P-0500 0323003 5
KA SW9-L7P-0200 0323002 2
KA SW9-L7P-0500 0323004 5

® Los cables de conexidn pueden usarse en una cadena portacablesy para
aplicaciones del robot.KA BW = lado del robot, KA SW = lado de la
herramienta




DDF 2 080

Angulo de giro especial




DDF 2 080-1

Angulo de giro especial

Datos técnicos

Denominacion

1D

Peso de la pieza recomendado [ke]
Velocidad de accionamiento méx. [1/min]
Velocidad de giro max. [°1s]
Par de giro nominal [Nm]
Par de arranque [Nm]
Angulo de giro []
Nimero de pasos de fluido

Alimentacién neumatica con conexion de rosca

Presién méx. por conexion [bar]
Caudal a 6 bar (por canal) [l/min]
Aire restringido de la presion neumatica max. [bar]
Nimero de sefiales eléctricas

Tensién max. v]
Intensidad de corriente max. [A]
Peso [kg]
Conexidn del lado del robot

Temperatura ambiente min./méx. [eq]
Momento de flexion dindmico max. Mx* [Nm]
Momento de flexion dindmico max. My* [Nm]
Momento de torsion max. Mz* [Nm]
Fuerza de cizallamiento max. Fq* [N]
Dimensiones # D x Z [mm]

* *Es el sumatorio maximo de todas las cargas (fuerzas de aceleracion y momentos, fuerzas del proceso, etc.) que influyen en la junta rotativa, para

garantizar un funcionamiento correcto.

Existe una version para la alimentacién por vacio disponible previa peticidn. Pdngase en contacto con nosotros para obtener mas detalles.

Dimensiones y cargas maximas

[ Mx max.600 Nm
My max. 600 Nm

[l Fz max. 6000 N
[l Fd max. 12000 N

® Fuerzas estaticas y momentos que pueden
actuar en la junta rotativa

DDF 2-080-1-P4-E10
0323093
150

90

540

22

25

>360

L

Lx G1/8"
10

370

1

10

60

1

13.1

150 9409-1-80-6-M8
5160

400

400

300

1500

200 x 152.9



DDF 2 080-1

Angulo de giro especial

Vista principal, de la version DDF neumatica y eléctrica
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La vista principal muestra el DDF 2 sin tener en cuenta las siguientes S Conexién para purga de aire Incluido con el material

opciones, pero con alimentaciones directas de aire y electricidad,
incluidos conectores eléctricos para los lados del robot y la herramienta.
Estos, estan incluidos con el material suministrado.

Indicacién de montaje

Indicacién de disefio, para el par de apoyo

suministrado

@ Ajuste para pasador de
centraje

@ Ajuste para el centraje

Cables de conexién / enchufes
incluidos en el paquete de
accesorios

@ Conexién del lado del robot
@ Conexion del lado herramienta
@ Didmetro del cable a utilizar
@ Circulo de agujeros

@ Pasos neumaticos

@ Circulo de orificios DIN
1S0-94.09




DDF 2 080-1

Angulo de giro especial

Placa adaptadora 2-080-1-T
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@ Conexion del lado del robot @ Ajuste para pasador de
(2) Conexién del lado herramienta centraje
(33 Circulo de orificios DIN @8 Ajuste para el centraje

1S0-9409

Placa adaptadora del lado de la herramienta con patrén de conexién
atornillada IS0 9409.

Denominacion D Altura
[mm]
A-DDF 2-080-T 0323224 19.5

Cables de conexion

Componente para la conexién Cable con conector angular

eléctrica
Denominacién D Longitud
[m]
KA BW16-L 12P-0500 0323005 5
KA SW16-L 12P-0500 0323006 5

® Los cables de conexién pueden usarse en una cadena portacables y para
aplicaciones del robot.KA BW = lado del robot, KA SW = lado de la
herramienta




DDF 2 080-1

Angulo de giro especial




DDF 2 100

Angulo de giro especial

Dimensiones y cargas maximas

[ Mx mdx.500 Nm ] Fz max. 5000 N
My max.500 Nm [ Fd max. 12000 N

® Fuerzas estaticas y momentos que pueden
actuar en la junta rotativa

Datos técnicos

Denominacion DDF 2-100-P4-E6
1D 0323112
Peso de la pieza recomendado [ke] 125
Velocidad de accionamiento méx. [1/min] 100
Velocidad de giro max. [°1s] 600

Par de giro nominal [Nm] 8

Par de arranque [Nm] 10

Angulo de giro [e] >360
Nimero de pasos de fluido [
Alimentacién neumatica con conexion de rosca Lx G1/8"
Presién méx. por conexion [bar] 10

Caudal a 6 bar (por canal) [l/min] 240

Aire restringido de la presion neumatica max. [bar] 1

Nimero de sefiales eléctricas 6

Tensién max. v] 60
Intensidad de corriente max. [A] 1

Peso [kg] 6.1
Conexidn del lado del robot 1S0 9409-1-100-6-M8
Temperatura ambiente min./méx. [eq] 5160
Momento de flexion dindmico max. Mx* [Nm] 290
Momento de flexion dindmico max. My* [Nm] 290
Momento de torsion max. Mz* [Nm] 200

Fuerza de cizallamiento max. Fq* [N] 1250
Dimensiones # D x Z [mm] 136 x 128.5

* *Es el sumatorio maximo de todas las cargas (fuerzas de aceleracion y momentos, fuerzas del proceso, etc.) que influyen en la junta rotativa, para
garantizar un funcionamiento correcto.

Existe una version para la alimentacién por vacio disponible previa peticidn. Pdngase en contacto con nosotros para obtener mas detalles.




DDF 2 100

Angulo de giro especial

Vista principal, de la version DDF neumatica y eléctrica
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La vista principal muestra el DDF 2 sin tener en cuenta las siguientes S Conexion para purga de aire Incluido con el material
opciones, pero con alimentaciones directas de aire y electricidad, @ Conexién del lado del robot suministrado
incluidos conectores eléctricos para los lados del robot y la herramienta. @ Conexién del lado herramienta @ Ajuste para pasador de

Estos, estan incluidos con el material suministrado. centraje

@ Ajuste para el centraje

Cables de conexién / enchufes
incluidos en el paquete de
accesorios

@ Didmetro del cable a utilizar
@ Circulo de agujeros
@ Pasos neumaticos

@ Circulo de orificios DIN
1S0-94.09

Indicacién de montaje

Indicacién de disefio, para el par de apoyo




DDF 2 100

Angulo de giro especial

Placa adaptadora DDF 2-100-1-T
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@ Conexion del lado del robot @ Ajuste para pasador de
(2) Conexién del lado herramienta centraje
(33 Circulo de orificios DIN @8 Ajuste para el centraje

1S0-9409

Placa adaptadora del lado de la herramienta con patrén de conexién
atornillada IS0 9409.

Denominacion D Altura
[mm]
A-DDF 2-100-T 0323225 19.5

Cables de conexion

Componente para la conexién Cable con conector angular

eléctrica
Denominacién D Longitud
[m]
KA BW9-L7P-0200 0323001 2
KA BW9-L7P-0500 0323003 5
KA SW9-L7P-0200 0323002 2
KA SW9-L7P-0500 0323004 5

® Los cables de conexidn pueden usarse en una cadena portacablesy para
aplicaciones del robot.KA BW = lado del robot, KA SW = lado de la
herramienta




DDF 2 100

Angulo de giro especial




DDF 2 100-1

Angulo de giro especial

Dimensiones y cargas maximas

[ Mx max.700 Nm  Jjjjj Fz max. 6000 N
My max.700 Nm ] Fd max. 12000 N

® Fuerzas estaticas y momentos que pueden
actuar en la junta rotativa

Datos técnicos

Denominacion DDF 2-100-1-P4-E10
1D 0323113
Peso de la pieza recomendado [ke] 175
Velocidad de accionamiento méx. [1/min] 90
Velocidad de giro max. [°1s] 540

Par de giro nominal [Nm] 22

Par de arranque [Nm] 25

Angulo de giro [e] >360
Nimero de pasos de fluido [
Alimentacién neumatica con conexion de rosca Lx G1/8"
Presién méx. por conexion [bar] 10

Caudal a 6 bar (por canal) [l/min] 370

Aire restringido de la presion neumatica max. [bar] 1

Nimero de sefiales eléctricas 10

Tensién max. v] 60
Intensidad de corriente max. [A] 1

Peso [kg] 13.3
Conexidn del lado del robot 1S0 9409-1-100-6-M8
Temperatura ambiente min./méx. [eq] 5160
Momento de flexion dindmico max. Mx* [Nm] 450
Momento de flexion dindmico max. My* [Nm] 450
Momento de torsion max. Mz* [Nm] 350

Fuerza de cizallamiento max. Fq* [N] 1750
Dimensiones # D x Z [mm] 200 x 152.9

* *Es el sumatorio maximo de todas las cargas (fuerzas de aceleracion y momentos, fuerzas del proceso, etc.) que influyen en la junta rotativa, para
garantizar un funcionamiento correcto.

Existe una version para la alimentacién por vacio disponible previa peticidn. Pdngase en contacto con nosotros para obtener mas detalles.




DDF 2 100-1

Angulo de giro especial

Vista principal, de la version DDF neumatica y eléctrica
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La vista principal muestra el DDF 2 sin tener en cuenta las siguientes
opciones, pero con alimentaciones directas de aire y electricidad,

incluidos conectores eléctricos para los lados del robot y la herramienta.

Estos, estan incluidos con el material suministrado.

Indicacién de montaje

Indicacién de disefio, para el par de apoyo

S Conexion para purga de aire
@ Conexién del lado del robot
@ Conexién del lado herramienta
@ Didmetro del cable a utilizar
@ Circulo de agujeros

Incluido con el material
suministrado

@ Ajuste para pasador de
centraje

@ Ajuste para el centraje

Cables de conexién / enchufes
incluidos en el paquete de
accesorios

@ Pasos neumaticos

@ Circulo de orificios DIN
1S0-94.09




DDF 2 100-1

Angulo de giro especial

Placa adaptadora DDF 2-100-1-T
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@ Conexion del lado del robot @ Ajuste para pasador de
(2) Conexién del lado herramienta centraje
(33 Circulo de orificios DIN @8 Ajuste para el centraje

1S0-9409

Placa adaptadora del lado de la herramienta con patrén de conexién
atornillada IS0 9409.

Denominacion D Altura
[mm]
A-DDF 2-100-T 0323225 19.5

Cables de conexion

Componente para la conexién Cable con conector angular

eléctrica
Denominacién D Longitud
[m]
KA BW16-L 12P-0500 0323005 5
KA SW16-L 12P-0500 0323006 5

® Los cables de conexién pueden usarse en una cadena portacables y para
aplicaciones del robot.KA BW = lado del robot, KA SW = lado de la
herramienta




DDF 2 100-1

Angulo de giro especial




DDF 2 125

Angulo de giro especial

Dimensiones y cargas maximas

B Mx mdx.900 Nm ] Fz max. 9000 N
My max. 900 Nm ] Fd max. 18000 N

® Fuerzas estaticas y momentos que pueden
actuar en la junta rotativa

Datos técnicos

Denominacion DDF 2-125-P4-E10
1D 0323137
Peso de la pieza recomendado [ke] 225
Velocidad de accionamiento méx. [1/min] 90
Velocidad de giro max. [°1s] 540

Par de giro nominal [Nm] 22

Par de arranque [Nm] 25

Angulo de giro [e] >360
Nimero de pasos de fluido [
Alimentacién neumatica con conexion de rosca Lx G1/8"
Presién méx. por conexion [bar] 10

Caudal a 6 bar (por canal) [l/min] 370

Aire restringido de la presion neumatica max. [bar] 1

Nimero de sefiales eléctricas 10

Tensién max. v] 60
Intensidad de corriente max. [A] 1

Peso [kg] 13.9
Conexidn del lado del robot 1S0 9409-1-125-6-M10
Temperatura ambiente min./méx. [eq] 5160
Momento de flexion dindmico max. Mx* [Nm] 520
Momento de flexion dindmico max. My* [Nm] 520
Momento de torsion max. Mz* [Nm] 400

Fuerza de cizallamiento max. Fq* [N] 2250
Dimensiones # D x Z [mm] 200 x 156.9

* *Es el sumatorio maximo de todas las cargas (fuerzas de aceleracion y momentos, fuerzas del proceso, etc.) que influyen en la junta rotativa, para
garantizar un funcionamiento correcto.

Existe una version para la alimentacién por vacio disponible previa peticidn. Pdngase en contacto con nosotros para obtener mas detalles.




DDF 2 125

Angulo de giro especial

Vista principal, de la version DDF neumatica y eléctrica
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La vista principal muestra el DDF 2 sin tener en cuenta las siguientes S Conexion para purga de aire Incluido con el material
opciones, pero con alimentaciones directas de aire y electricidad, @ Conexién del lado del robot suministrado

incluidos conectores eléctricos para los lados del robot y la herramienta.
Estos, estan incluidos con el material suministrado.

Indicacién de montaje

Indicacién de disefio, para el par de apoyo

(2) Conexién del lado herramienta @3 Ajuste para pasador de

@ Didmetro del cable a utilizar
@ Circulo de agujeros

@ Pasos neumaticos

@ Circulo de orificios DIN

1S0-9409

centraje

@ Ajuste para el centraje

Cables de conexién / enchufes
incluidos en el paquete de
accesorios




DDF 2 125

Angulo de giro especial

Placas adaptadoras DDF 2-125-T

25
|85
i -
g1 8 2
8 |]] 8 w
1178
P )
6l -2
@ Conexion del lado del robot @ Ajuste para pasador de
(2) Conexién del lado herramienta centraje
(33 Circulo de orificios DIN @8 Ajuste para el centraje
1S0-9409

Placa adaptadora del lado de la herramienta con patrén de conexién
atornillada IS0 9409.

Denominacion D Altura
[mm]
A-DDF 2-125-T 0323226 25

Cables de conexion

Componente para la conexién Cable con conector angular

eléctrica
Denominacién D Longitud
[m]
KA BW16-L 12P-0500 0323005 5
KA SW16-L 12P-0500 0323006 5

® Los cables de conexién pueden usarse en una cadena portacables y para
aplicaciones del robot.KA BW = lado del robot, KA SW = lado de la
herramienta
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Angulo de giro especial




DDF 2 160

Angulo de giro especial

Dimensiones y cargas maximas

B Mx mdx.900 Nm ] Fz max. 9000 N
My max. 900 Nm ] Fd max. 18000 N

® Fuerzas estaticas y momentos que pueden
actuar en la junta rotativa

Datos técnicos

Denominacion DDF 2-160-P4-E10
1D 0323173

Peso de la pieza recomendado [ke] 250

Velocidad de accionamiento méx. [1/min] 90

Velocidad de giro max. [°1s] 540

Par de giro nominal [Nm] 22

Par de arranque [Nm] 25

Angulo de giro [e] >360

Nimero de pasos de fluido [

Alimentacién neumatica con conexion de rosca Lx G1/8"

Presién méx. por conexion [bar] 10

Caudal a 6 bar (por canal) [l/min] 370

Aire restringido de la presion neumatica max. [bar] 1

Nimero de sefiales eléctricas 10

Tensién max. v] 60

Intensidad de corriente max. [A] 1

Peso [kg] 14.2

Conexidn del lado del robot 1S0 9409-1-160-6-M10

1S0 9409-1-160-11-M12

Temperatura ambiente min./max. [°q] 5160
Momento de flexion dindmico méax. Mx* [Nm] 550
Momento de flexion dindmico max. My* [Nm] 550
Momento de torsion max. Mz* [Nm] 400

Fuerza de cizallamiento max. Fq* [N] 2500
Dimensiones @ D x Z [mm] 200 x 156.9

*

*Es el sumatorio maximo de todas las cargas (fuerzas de aceleracion y momentos, fuerzas del proceso, etc.) que influyen en la junta rotativa, para
garantizar un funcionamiento correcto.

Existe una versién para la alimentacion por vacio disponible previa peticién. Péngase en contacto con nosotros para obtener mds detalles.
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Angulo de giro especial

Vista principal, de la version DDF neumatica y eléctrica
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La vista principal muestra el DDF 2 sin tener en cuenta las siguientes S Conexién para purga de aire Incluido con el material
opciones, pero con alimentaciones directas de aire y electricidad, @ Conexién del lado del robot suministrado

incluidos conectores eléctricos para los lados del robot y la herramienta.

Estos, estan incluidos con el material suministrado @ Conexi6n del lado herramienta @ Ajuste para pasador de

@ Didmetro del cable a utilizar cgntraje .

@ Circulo de agujeros @ Ajuste para el centraje

Cables de conexién / enchufes
incluidos en el paquete de
accesorios

@ Pasos neumaticos

@ Circulo de orificios DIN
1S0-94.09

Indicacién de montaje

Indicacién de disefio, para el par de apoyo
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Angulo de giro especial

Placas adaptadoras DDF 2-160-T
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@ Conexion del lado del robot @ Ajuste para pasador de
(2) Conexién del lado herramienta centraje

(33 Circulo de orificios DIN (@9 Ajuste para el centraje
1S0-9409

Placa adaptadora del lado de la herramienta con esquema de conexién
atornillado 1S0-9409.

Denominacion D Altura
[mm]
A-DDF 2-160-T 0323227 25

Cables de conexion

Componente para la conexién Cable con conector angular
eléctrica

Denominacién D Longitud

[m]

KA BW16-L 12P-0500 0323005 5
KA SW16-L 12P-0500 0323006 5

® Los cables de conexién pueden usarse en una cadena portacables y para
aplicaciones del robot.KA BW = lado del robot, KA SW = lado de la
herramienta
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