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SWS

Sistema de cambio rapido

Modular. Robusto. Flexible.
Sistema de cambio rapido SWS

Sistema neumatico de cambio de herramientas, con bloqueo patentado

Campo de aplicacion

De aplicacion universal, con tiempo de cambio corto, entre
una unidad de manipulacion y una herramienta (palé,
pinza)

Ventajas y beneficios

Serie completa de 14 tamafios para la seleccion éptima del
tamano y un amplio campo de aplicaciones

Sistema de bloqueo patentado, con autoretencion para una
conexidn segura entre el cabezal y el adaptador de cambio
rapido

Todos los componentes funcionales estan hechos de acero
endurecido para una elevada resistencia mecanica del
sistema de cambio

Amplia gama de médulos de sefiales, neumaticos, de fluidos y
de comunicacién para diversas opciones de transmision de
energia

Paso neumatico integrado para la alimentacion fiable, de los
mddulos de manipulacién y las herramientas

Posibilidad de conduccién de fluidos con acoplamientos
autosellantes

Codificacion del lado del adaptador posible mediante un
conector

Almacenes disponibles para todos los tamafos para garantizar
una adaptacion éptima a cada aplicacion

Patrén de montaje ISO para el montaje facil en la mayoria de
robots, sin placas adaptadoras adicionales

il ™ EX k2

Tamaiios Peso de manipulacion Carga de momentos Carga de momentos
Cantidad: 14 1.4 .. 300 kg Mx Mz
2.8 .. 7170 Nm 3.45 .. 3800 Nm
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Descripcion de funcionamiento

El cambio automatico del efector final (gripper, palés,
ventosas, herramientas de accionamiento neumatico o
eléctrico, pistolas de soldadura, etc.) incrementa la
flexibilidad del robot.

El sistema de cambio rapido (SWS) se compone de un
cabezal de cambio rapido (SWK) y un adaptador de cambio

() Deteccion del sensor de bloqueo

opcional, para un proceso fiable de deteccién del estado

de bloqueo

(@ Carcasa
ligera gracias a la utilizacion de una aleacién de
aluminio altamente resistente

(3® Accionamiento
neumadtico, de alto rendimiento y facil manejo

rapido (SWA). EI SWK montado al robot, se acopla al SWA
montado en la herramienta. Un piston de bloqueo
accionado neumdticamente, ofrece una conexion segura
gracias a su disefo patentado. Los pasos eléctricos y
neumaticos, alimentan automaticamente la herramienta
del robot cuando esta acoplada.

(® Mecanismo de bloqueo
mecanismo de bloqueo y desbloqueo sin carga, a prueba
de fallos en estado de enclavamiento

® Paso de aire

sin contorno perturbante, a través de la integracion en
la carcasa, apropiado también para vacio apropiado
también para vacio

e —

SCHUNK &7
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Sistema de cambio rapido

Descripcion detallada del funcionamiento

Vista en seccion SWS-001

@ Accionamiento
neumatico, de alto rendimiento y
facil manejo

® Mecanismo de bloqueo
mecanismo de bloqueo y desblo-
queo sin carga, a prueba de fallos
en estado de enclavamiento

© C(arcasa
ligera gracias a la utilizacién de
una aleacion de aluminio
altamente resistente

Sistema de cambio rdapido en posicion desbloqueada

Placa adaptadora
Cabezal de cambio rdpido SWK

Mddulo eléctrico del lado robot

6 © © O

Mecanismo de bloqueo

Vista seccionada en posicion Ready-to-lock

@ Pistones
® C(abezal de cambio rapido SWK

© Piston de bloqueo

@ Opciones de centraje y montaje

e

a través de una interfaz IS0 9409
estandarizada para robots

Distribuidor eléctrico

sin contorno con interferencias
gracias a la integracién en la
carcasa

Paso de aire

sin contorno perturbante, a través
de la integracion en la carcasa,
apropiado también para vacio
apropiado también para vacio

Anillo de cierre

@ Adaptador de cambio rapido SWA

o

o

Médulo eléctrico del lado
herramienta

No-Touch-Locking™

© Anillo de cierre

@ Adaptador de cambio rapido SWA
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Sistema de cambio rapido

Vista en detalle de las bolas de enclavamiento en posicién Ready-to-lock

@ Bola de enclavamiento templada
en la primera superficie inclinada
de bloqueo. La primera superficie
inclinada evita el contacto del
cabezal y el adaptador durante el
bloqueo.

Vista seccionada del sistema de cambio rapido en posicion bloqueada

@ C(uando se activa el pistdn, se
impulsan las esferas de bloqueo
bajo el anillo de acero endurecido y
se extrae el adaptador del cabezal.

Vista en detalle de las bolas de enclavamiento en posicion bloqueada

@ Llas bolas de enclavamiento en el
segundo bisel de bloqueo,
provocan una gran fuerza de © Primer bisel de bloqueo
enclavamiento.

® Bisel de enclavamiento

Vista seccionada del sistema de cambio rapido en estado de autorretencion

© Solo es posible separar el cabezal y
el adaptador en el estado de
autorretencion mediante el
accionamiento neumatico del
pistdn con la presion de aire de
desbloqueo.
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Sistema de cambio rapido

Vista en detalle de las bolas de enclavamiento en estado de autorretencion

© En caso de una pérdida de presion,
la parte cilindrica del pistén de
bloqueo retiene las bolas de © Primer bisel de bloqueo
enclavamiento. La friccién de la
junta del piston evita que este se
mueva debido a su peso o a las
vibraciones. La separacién del
cabezal y el adaptador solo es
posible mediante un acciona-
miento neumatico del piston.

@® Bisel de enclavamiento
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Sistema de cambio rapido

Informacion general sobre la serie

Accionamiento: Neumdtico, con aire comprimido filtrado
segln DIN ISO 8573-1: 7 4 4

Principio de funcionamiento: bolas de bloqueo accio-
nadas por pistones

Transmision de medios: variable mediante la fijacion de
mddulos de paso en funcion del tamano de la unidad

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

Garantia: 24 meses

Caracteristicas de la vida util: a peticion

Ejemplo de aplicacion

Herramienta de ensamblado para el
montaje de piezas pequefnas y medianas.
La herramienta puede emplearse en
entornos limpios y sucios. Gracias al
sistema de cambio rapido es posible
emplearse alternativamente con otras
herramientas en la brida del robot.

@ Sistema de cambio rapido SWS
@ Distribuidor eléctrico

©® Unidad de compensacion de tole-
rancia TCU-Z
@ 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
atencion a las fuerzas y los momentos admisibles. Tenga
en cuenta que exceder el peso de manipulacion reco-
mendado acortara su vida (til.
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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.

-

Unidad de compensacion Sensor anticolisién y contra Distribuidor rotatorio Pinza universal
sobrecarga

Sensor inductivo de Mddulo electrénico Depdsito de almacenamiento
proximidad

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

Opciones e informacion especial

No-Touch-Locking™: Bloquear sin contacto. Permite el bloqueo seguro del SWS, incluso si el SWKy SWA no entran en
contacto.

Sistema de bloqueo patentado, con autoretencion: El gran diametro del piston y el bloqueo de sujecién hacia el exterior
aumentan la capacidad de par permitida. Piezas de acero fabricadas con Rc 58 resistente a la corrosidn.
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Sistema de cambio rapido

Seleccion de un sistema de cambio rapido SWS

1. Determinar el tamano

Método rapido:

Si sobre el sistema de cambio rapido de SCHUNK actian fuerzas y momentos bajos o medios, debe elegir un sistema de

cambio rapido con una carga Util comparable a la de su robot.Si sobre el sistema de cambio rdpido de SCHUNK acttian

fuerzas y momentos elevados, utilice el siguiente método, que es mas preciso.

Método mas preciso:

Las fuerzas y los momentos son factores criticos a la hora de elegir un sistema de cambio rdpido adecuado. Proceda de la

siguiente manera para calcular el momento mas desfavorable:

« (alcule el centro de gravedad aproximado (COG) del efector final mas pesado que se utilizard. Calcule la distancia (D) desde
el C0G hasta el lado inferior del adaptador de cambio répido.

+ Calcule el peso (W) del efector final mas pesado.

* Multiplique Wy D para encontrar un momento estatico aproximado (M) (o un momento basado en 1 g de aceleracion).

+ Elija un sistema de cambio rapido con una carga elevada de momentos igual o superior a M.

Gracias a sus aceleraciones potencialmente altas, los robots pueden producir momentos dos o tres veces mas elevados que

M.

2. Sistemas neumaticos y eléctricos

Determine el nimero de conexiones neumaticas y contactos eléctricos necesarios. Los sistemas de cambio rdpido mas
grandes cuentan con un mayor nimero de conexiones neumaticas y contactos eléctricos.

3. Temperatura y sustancias quimicas
Los sistemas de cambio rdpido de SCHUNK utilizan juntas de nitrilo para el paso neumatico. Las juntas tdricas sellan el
mecanismo de bloqueo neumadtico. Estas juntas tdricas son resistentes a la mayoria de las influencias quimicas y también

soportan temperaturas que oscilan entre -25 y +65 °C. Pdngase en contacto con nosotros si necesita informacién sobre
temperaturas o influencias quimicas en entornos concretos.

4. Aplicaciones de precision

Cumpla siempre las especificaciones si trabaja con aplicaciones que requieren una alta precision de repeticion.
Tenga en cuenta lo siguiente:

Un sistema de cambio rapido influye en la fuerza y el momento, la carga util, el tamano y la precisién de repeticion del
robot.




SWS
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Tamanos SWS

Denominacién Peso de manipulacion Par de apriete max. [Nm] M, Par de apriete max. [Nm] M, Paso neumatico Conexiones neumaticas

recomendado [kg] y M, bloqueadas y
desbloqueadas

SWS 001 1.4 2.8 3.45 Lx M5 M3

SWS 007 16 61 38 5x M5 M5

SWS 011 16 61 38 6x M5 M5

SWS 020 25 169.5 105 12x M5 M5

SWS 021 25 169.5 105 8x G1/8" M5

SWS 029 35 169.5 230 2x G1/8" ; 4x M5 M5

SWS 0400 50 471 648 8x G1/8" G1/8"

SWS 041 50 471 648 6x G3/8"; 4x G1/8" G1/8"

SWS 046 50 678 450 = G1/8"

SWS 060 75 591 326 8x G1/8" G1/8"

SWS 071 79 1185 378 8x G1/4" G1/8"

SWS 076 100 1626 2103 5x G3/8" G1/8"

SWS 110 150 2352 2352 8x G3/8" G1/8"

SWS 160 300 7170 3800 5x G3/8"; kxG1/2" G1/8"

SWS-L 210 300 7600 4060 = =

SWS-L 310 510 9900 9600 = =

SWS-L 510 700 10900 10500 = =

SWS-L1210 1350 13500 16200 = =
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Ejemplo de pedido del SWS
SW

Denominacion
SW

Pagina
K = cabezal (lado del robot)
A = Adaptador (lado de la herramienta)

Tamano

Maddulo opcional

Rxx, Sxx, Gxx, Kxx = mddulo eléctrico

Pxx = modulo neumatico (carcasa de aluminio anodizado, no apta para liquidos)
Vxx = mddulo de vacio

Fxx = madulo de fluido (acero inoxidable, autosellante)

000 = opcidn no usada

Control de sensores de proximidad

SG = sensor de proximidad inductivo (SWK-0400Q/076)

SM = sensor inductivo-proximidad (SWK-007/022/029/110/160)
SQ = sensor de proximidad inductivo (SWK-011H/020H/021H)

K

110

R19 - G19

SIP-IN = monitorizacion preparada, interruptor de proximidad inductivo incluido (SWK-011/020/021/027/041/046/060/071)

Mads versiones previa peticion

SM
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Sistema de cambio rapido

Dimensiones y cargas maximas

[ Mx méx. 61 Nm
My max. 61 Nm

Il Mz médx. 38 Nm

® Es el sumatorio maximo de todas las fuerzas
y momentos, que influyen en el sistema de
cambio de herramientas, mientras se
garantiza el correcto funcionamiento.

Datos técnicos

Denominacion

SWK-007-000-000-INO3

Cabezal de cambio rapido

SWA-007-000-000

Adaptador de cambio rapido

1D 1405836 1365513

Peso de la pieza recomendado [ke] 16 16

Deteccion de la carrera del pistdn integrada

Fuerza de enclavamiento [N] 1100 1100

Precisién de repeticion [mm] 0.015 0.015

Peso [ke] 0.16 0.08

Distancia maxima al bloquear [mm] 1.5 1.5

Alimentacién neumatica con conexion de rosca 5x M5 5x M5

Conexién principal, bloqueo/desbloqueo M5

Desplazamiento maximo admisible del eje XY [mm] +1 +1
Compensacién angular maxima admisible [°] +2 +2

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

Presion de trabajo min./max. [bar] 4.5/6.9 4.5/6.9
Dimensiones X x Y x Z* [mm] 54,5 X 45.5 x 28.4 54,5 x 48.3 x 17.1
Esquema de conexion de los tornillos ST S7

* *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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Vista principal
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El esquema, muestra el disefio basico del sistema de cambio rapido, sin A, a Conexién neumética de @ Perforacidn de orificios
tener en cuenta las dimensiones de las opciones descritas a continuacion. bloqueo pasantes para la union roscada
B, b Conexién neumatica de Sensor IN ...
desbloqueo Conexién neumética axial
@ Conexion del lado del robot (suministrada con el tornillo de
@ Conexidn del lado herramienta bloqueo)
Superficie de atornillado para @ Talafjro para la junta estanca
opciones (atras)
@ Circulo de agujeros @ Ajuste para pasador de

centraje
Ajuste para el centraje

@ Pasos neumaticos
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Sistema de almacenamiento SWM-B

Placa adaptadora SWA 007
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SWM-B 050 . Placa intermedia

SWM-B 050-V Adaptador de cambio répido
@ Placa lateral SWA

Sistema de almacenamiento con (-V) y sin bloqueo para el almacena-
miento seguro de herramientas. Encontrard informacion detallada y mas
accesorios en el capitulo "SWM-B" y "SWM." del catdlogo.

Denominacién 1D

SWM-B 050 x1459336
SWM-B 050-V 1442568

Diseno de la placa adaptadora SWM-B

@ Perforacion de orificios
pasantes para la unién roscada

Proteccién antirrotacion (solo
para la placa adaptadora

con tornillo SWM-B -V)
@ Ajuste para pasador de Lado de montaje SWA
centraje ©2 Lado de montaje SWM-B (-V)
Denominacion D Indicado para
A-SWA-007-SWM-B 050 x1523812 SWA 007
A-SWA-007-SWM-B 050-V x1523842 SWA 007

Placa adaptadora ISO-A40-R
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En lugar de utilizar una placa adaptadora estandar, el pasador de
almacenamiento y la proteccién antitorsion también pueden fijarse a una
placa adaptadora personalizada. Para un funcionamiento sin errores,
deben tenerse en cuenta todas las dimensiones segln el dibujo, en
particular las distancias entre las protecciones antitorsion y el pasador de
almacenamiento. El dibujo también es valido para todas las placas
estandar que se indican a continuacién.

Denominacion D

Indicado para

A-SWA-007-SWM-B 050 x1523812 SWA 007
A-SWA-007-SWM-B 050-V x1523842 SWA 007

@ Conexién del lado del robot @ Circulo de orificios DIN

(2) Conexién del lado herramienta 150-9409
@ Paso de barra @ Ajuste para pasador de
centraje

Ajuste para el centraje

Placa adaptadora del lado del robot

Denominacién D
A-SWK-007-1S0-A40 1369388
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Placa adaptadora ISO-A50-R Mddulo de paso eléctrico
18.2
I
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@ Conexion del lado del robot @ Circulo de orificios DIN . E... lado del robot @ A...IB... lado del robot
(2) Conexién del lado herramienta 1S0-9409 @1 E... lado de la herramienta ©3 A.../B... lado de la herramienta
@ Paso de barra Ajuste para pasador de ) o R -
centrai Modulos para la transmision de sefales eléctricas.
je
Ajuste para el centraje Denominacién D N.2 de pines
Placa adaptadora del lado del robot Mddulo de paso para la sefial en el lado del robot
SWO-AL15-K 9936357 15
Denominacion 1D
SWO-E10-011-K 9935801 10
tado fobot SWO-E20-011-K 9936525 20
A-SWK-007-1S0-A50 1369392 o T o
SWO-ML12R-K 1426575 12
SWO-ML8A-K 1426624 8

Mddulo de paso para la sefial en el lado de la herramienta

SWO0-A15-A 9936356 15
SW0-E10-011-A 9935802 10
SW0-E20-011-A 9936526 20
SW0-EM8-011-A 9966154 8
SW0-ML12R-A 1426576 12
SWO-ML6-A 1426626 6
SWO-MLBA-A 1426625 8

@® Para obtener informacion mas detallada y otros médulos conectores de
cable adecuados, véase el capitulo "SWO0" del catalogo o visite nuestra
pagina web.
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Conector del cable

Placa de herramientas, horizontal

101.6
45 4.8

NI
PN q
!
(91)
D %
Conector Sub-D Conector Sub-D Centro SWS 007 (punto de Vista del desplazamiento del
referencia para el diagrama de centro de gravedad en
Denominacién D carga) direccion x oy
El soporte de almacenamiento sirve como cargador para el adaptador de
KAS-A15-K-90 0301301 cambio rapido con herramientas que estén montadas por el propio
cliente.
KAS-A15-A-90 0301302 Denominacién D
SIS0 D000 SWM-TSS-MMS-11345 X1459976

KAS-A15-A-0 0301265

KV-2-SWA-08G-M8-0 0302181
KV-2-SWA-08G-M8-90 0302183
KV-5-SWK-08G-M8-0 0302180
KV-5-SWK-08G-M8-90 0302182

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

Diagrama de carga con rack de almacenamiento

1207 e e e e
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Si el centro de gravedad de la herramienta estd desplazado mas de 10 mm
en la direccion x o y (véase el dibujo de la bandeja de almacenamiento), el
SWA se inclinara después de ser colocado en el médulo de almacena-
miento. En este caso no se recomienda el uso de esta bandeja de
almacenamiento en aplicaciones con robots SCARA o cartesianos.

Denominacién D

SWM-TSS-MMS-11345 x1459976

@ Cuando se utiliza el rack de almacenamiento, debe observarse el
diagrama de carga.
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Situacion de montaje de la monitorizacion de bloqueo

@0 As-SWK 007

El dibujo muestra la instalacion de la deteccidn de carrera del piston
integrada con interruptor de proximidad incorporado en el cabezal de
cambio rapido.

Denominacién D

Lado robot

Juego de montaje AS-SWK-007-SM con sensor PNP incluido 1421347
Juego de montaje AS-SWK-007-SP con sensor NPN incluido 1428672

® Las variantes -SG/-SM/-SQ/-IN del SWK incluyen la opcién de deteccién
de la carrera del pistdn. No es necesario hacer un pedido adicional para
el juego de montaje. El volumen de entrega de cada juego de montaje
contiene un sensor preajustado con soporte, por lo que se necesitan dos
juegos de montaje por SWK.

Disefio de una placa adaptadora para usar la alimenta-
cion de aire axial

-

@42 (44(5)

@7.1/1.3 (63

@2.5 (6%) \ 2315 (24)
r/
24033
@ Perforacion de orificios Circulo de agujeros
pasantes para la unién roscada @ Ajuste para pasador de
con tornillo centraje

La placa adaptadora sirve como punto de conexion entre el adaptador de
cambio rapido y la herramienta del cliente. Para garantizar el uso correcto
de los conductos axiales de alimentacién de aire, al disefiar la placa
adaptadora deben tenerse en cuenta los contrataladros que se muestran
en el dibujo. Las juntas apropiadas estan incluidas en el juego de piezas
adicionales.
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