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SCHUNK ‘o °
Superior Clamping and Gripping

Informacion sobre el producto
Unidad de giro plana RM-F



RM-F

Unidad de giro plana

Modular. Rapido. Productivo.
Unidad de giro pequena RM-F

Unidad neumatica ligera para tareas de giro rapido

Campo de aplicacion

Aplicacidn en entornos limpios y poco sucios, como por ejemplo, zonas de montaje o embalaje y donde se requieran ciclos
de movimiento rapidos.
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Ventajas y beneficios

Ajuste del angulo de giro continuo a lo largo de todo el
rango de rotacion

Principio de doble piston para un proceso sin holguras en
las posiciones finales y una gran repetibilidad

Amortiguadores integrados con caracteristicas de
absorcion regulables para una dptima amortiguacion

il (]

Tamanos Peso

Cantidad: 6 0.046 .. 1.6 kg 0.05 ..

Par de giro

1.9 Nm 0.082 .. 0.15°

Opcion "Posicion intermedia ajustable continua"
ejecutable gracias a un tope intermedio integrable

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

Orificios de fijacion estandarizados para diversas
combinaciones con otros médulos de la técnica de
ensamblaje

Repetibilidad Angulo de giro

185 .. 190°




RM-F

Unidad de giro plana

Descripcion de funcionamiento

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

() Accionamiento (3 Patron de montaje
Accionamiento de doble piston, neumatico y robusto integracion completa en el sistema modular
@ Cinematica ® Amortiguacion de fin de carrera
Principio piidn/cremallera, para una transmisién sin Ajuste de las caracteristicas de amortiguacion mediante
juego, de la fuerza de accionamiento en movimiento el ajuste de la carrera de amortiguacion
rotatorio

(® Ajuste del angulo de giro
para una posicidn final flexible
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RM-F

Unidad de giro plana

Informacion general sobre la serie

Material de la carcasa: Aleacion de aluminio, anodizado
duro

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

Principio de funcionamiento: Principio de doble pistén/
cremallera/pinon

Material suministrado: Completamente listo para ser
usado, sin soporte para los detectores de proximidad y sin
detectores de proximidad

Garantia: 24 meses

Repetibilidad: se define como la dispersidn de la posicion
final, en 100 ciclos de giro sucesivos.

Ejemplo de aplicacion

Manipulacién neumatica de cargay
descarga con tres unidades de giro para
piezas pequenas

© Pinza para piezas pequenas MPC
® Unidad de giro RM-F

© Mddulo lineal LM

@ Sistema de ensamblaje con pilares

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

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

Diseiio o cdlculo de control: Para la configuracion o el
calculo de control de las unidades, recomendamos
emplear el software en linea Toolbox. Se debe realizar un
calculo de control para la unidad seleccionada para evitar
sobrecargas.




RM-F

Unidad de giro plana

SCHUNK le ofrece mas...

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

scHUNK! =

Pinza para piezas pequenas Mddulo de agarre giratorio Mddulo lineal Unidad Pick & Place

Conmutadores magnéticos Valvula de mantenimiento de Tope intermedio Sistema de ensamblaje con
la presion pilares

Detectores de proximidad Conexidn roscada
inductivos

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

Opciones e informacion especial

Modelo con posicion intermedia RZ: Al montar dos cilindros accionados de manera neumatica se puede aplicar una posicién
intermedia, que se puede ajustar de manera flexible sobre el intervalo de giro completo.

Sistema modular: Este médulo puede combinarse de serie con un gran nimero de componentes del sistema modular.
Estaremos encantados de poder ayudarle.




RM-F 6

Unidad de giro plana

Datos técnicos

Denominacion

1D

Angulo de giro []
Posibilidad de ajuste de la posicién final []
Par de giro [Nm]

Nimero de posiciones intermedias

Clase de proteccion IP

Peso [kg]
Consumo de fluido (2 x dngulo nominal) [em3]
Presion de trabajo min./nom./max. [bar]
Temperatura ambiente min./méx. e
Repetibilidad [°]
Dimensiones X x Y x Z [mm]

Inercia maxima admisible de J*

Dimensiones y cargas maximas

Momento de inercia de la masa Ciclos por hora

[17h] 1000 2000 3000 4000
60

50 % //
40 s

* — RM 06 [s]

¢ -~ RM 06 [1/h]

[s] 0.5 1.0
Tiempo de giro

RM 06

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

0313017

185.0
90.0
0.05
Ninguna
40
0.046
0.656
31618
5160
0.082

77.6x18x 19

My max. 0.8 Nm

[l Fz méx. 50 N

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

® Para la configuracién de los mddulos de giro, recomendamos emplear nuestro el software Toolbox que estd disponible en linea. Es necesario comprobar
las dimensiones de la unidad seleccionada. De lo contrario, podria producirse una sobrecarga.




RM-F 6

Unidad de giro plana

Vista principal
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El esquema, muestra el modelo basico de la unidad, sin tener en cuenta A, a Conexidn principal/directa, Paso de barra
las dimensiones de las opciones descritas a continuacion. unidad de giro de sentido

@ indice del muelle

@ Ajuste para pasador de
centraje

@ Profundidad de alojamiento en

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

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

B, b Conexidn principal/directa,
unidad de giro de sentido

antihorario .
lado opuesto para casquillo de
@ Conexién de la unidad de giro centraje
(2) Conexién de montaje Detectores de proximidad

@ Salida del cable inductivos




RM-F 6

Unidad de giro plana

Detectores de proximidad inductivos

/ Ve
==

La deteccién de la posicion final puede efectuarse directamente en la
unidad utilizando sensores de proximidad inductivos.

Denominacion D Normalmente en combinacion

IN 30L-S-M8-PNP 1001274
KA BG08-L 3P-0300-PNP 0301622 ([ ]
KA BGO8-L 3P-0500-PNP 0301623
KA BWO8-L 3P-0300-PNP 0301594
KA BWO8-L 3P-0500-PNP 0301502
CLI-M8 0301463
KV BWO08-5G08 3P-0030-PNP 0301495
KV BWO08-SG08 3P-0100-PNP 0301496
KV BWO08-SG08 3P-0200-PNP 0301497 [ ]
V2-M8 0301775 ([ ]
V4-M8 0301746
V8-M8 0301751

® Por unidad de giro se precisan generalmente dos sensores, asi como
opcionalmente cables de prolongacion.
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Unidad de giro plana




RM-F 8

Unidad de giro plana

Datos técnicos

Denominacion

1D

Angulo de giro

Posibilidad de ajuste de la posicion final
Par de giro

Nimero de posiciones intermedias
Clase de proteccion IP

Peso

Consumo de fluido (2 x dngulo nominal)
Presion de trabajo min./nom./méx.
Temperatura ambiente min./méx.
Repetibilidad

Dimensiones Xx Y x Z

[
[l
[Nm]

[kg]
[cm3]
[bar]
[ed]
[l

[mm]

Inercia maxima admisible de J*

Dimensiones y cargas maximas

[1/h] 2000 3000 4000 5000
100
75 5
— RM 08 [s]
50 y
/ y -- RM 08 [1/h]
E
2

[l 01 02 03 o4 05
Tiempo de giro

Momento de inercia de la masa Ciclos por hora

* *Los esquemas son validos para unidades

bdsicas y para aplicaciones con un eje de giro
vertical, asi como para cargas totalmente
céntricas con un eje de giro horizontal y una
presidn de trabajo de 6 bar. Se deben
respetar los tiempos de giro usando vélvulas
de estrangulacion; de lo contrario, se puede
ver reducida la vida atil del equipo. Si tiene
una aplicacion diferente, no dude en
consultarnos. Ademds, la herramienta de

diseiio de SCHUNK para el giro esta disponible
en linea.

RM 08
0313018
185.0
90.0
0.107
Ninguna
40

0.091
1.4

31618
5160
0.084
90.6 x 22 x 25.5

My max.3 Nm

[l Fz méx. 120N

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

® Para la configuracién de los mddulos de giro, recomendamos emplear nuestro el software Toolbox que estd disponible en linea. Es necesario comprobar
las dimensiones de la unidad seleccionada. De lo contrario, podria producirse una sobrecarga.




RM-F 8

Unidad de giro plana

Vista principal
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El esquema, muestra el modelo bésico de la unidad, sin tener en cuenta A, a Conexion principal/directa, @ indice del muelle
las dimensiones de las opciones descritas a continuacion. unidad de giro de sentido @ Ajuste para pasador de
® Lavalvula antirretorno SDV-P puede utilizarse para mantener la B b 2:;2:?@ principal/directa centraje' o
posicién en caso de pérdida de presién (véase la seccién "Accesorios" ! idad de giro d tid ! Profundidad de alojamiento en
3 unidad de giro de sentido lado opuesto para casquillo de
del catalogo). . )
antihorario centraje
(1) Conexién de la unidad de giro @1 No incluido con el material
@ Conexién de montaje suministrado
@ Salida del cable Detectores de proximidad

Paso de barra inductivos




RM-F 8

Unidad de giro plana

Detectores de proximidad inductivos

La deteccién de la posicion final puede montarse directamente en la
unidad utilizando sensores de proximidad inductivos.

Denominacion D Normal en combinacion
RMNS 08-G 1353702 [ ]
RMNS 08-W 1353720

RMNS 08-X 1353736

CLI-M8 0301463

® Eljuego RMNS incluye dos sensores con 30 cm de longitud de cable
para el conector M8, dos levas de cambio y un soporte para sensores.
Las versiones -G/-W incluyen un cable de conexién de 5 m de largo
con conector enchufable recto (-G) o angular (-W) a un extremo del
cable abierto.
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Unidad de giro plana




RM-F 10

Unidad de giro plana

Datos técnicos

Denominacion

1D

Angulo de giro []
Posibilidad de ajuste de la posicién final []
Par de giro [Nm]

Nimero de posiciones intermedias

Clase de proteccion IP

Peso [kg]
Consumo de fluido (2 x dngulo nominal) [em3]
Presion de trabajo min./nom./max. [bar]
Temperatura ambiente min./méx. e
Repetibilidad [°]
Dimensiones X x Y x Z [mm]

Inercia maxima admisible de J*

Dimensiones y cargas maximas

Momento de inercia de la masa Ciclos por hora

[17h] 2000 3000 4000 5000
500
400 i /
300 / — RM10[s]
200 == RM10 [1h]
5
Z[s1 01 02 03 04 05

Tiempo de giro

RM 10

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

0313019

185.0
90.0
0.224
Ninguna
40
0.178
2.9
31618
5160
0.088

106 x 30 x 28.5

My max. & Nm

B Fz méx. 150N

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

® Para la configuracién de los mddulos de giro, recomendamos emplear nuestro el software Toolbox que estd disponible en linea. Es necesario comprobar
las dimensiones de la unidad seleccionada. De lo contrario, podria producirse una sobrecarga.
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Unidad de giro plana

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

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

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

@ indice del muelle

@ Ajuste para pasador de
centraje

Profundidad de alojamiento en
lado opuesto para casquillo de
centraje

. No incluido con el material
suministrado

Detectores de proximidad
inductivos

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

@ Conexién de la unidad de giro

@ Conexién de montaje
(7 salida del cable

Paso de barra




RM-F 10

Unidad de giro plana

Detectores de proximidad inductivos

La deteccién de la posicion final puede montarse directamente en la
unidad utilizando sensores de proximidad inductivos.

Denominacion D Normal en combinacion
RMNS 08-G 1353702 [ ]
RMNS 08-W 1353720

RMNS 08-X 1353736

CLI-M8 0301463

® Eljuego RMNS incluye dos sensores con 30 cm de longitud de cable
para el conector M8, dos levas de cambio y un soporte para sensores.
Las versiones -G/-W incluyen un cable de conexién de 5 m de largo
con conector enchufable recto (-G) o angular (-W) a un extremo del
cable abierto.
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Unidad de giro plana




RM-F 12

Unidad de giro plana

Inercia maxima admisible de J* Dimensiones y cargas maximas
Momento de inercia de la masa Ciclos por hora
[1/h] 1500 3000 4500
2000 :
1500 — RM12-H[s]
‘\, — RM 12-W[s]
1000 B
) - RM12-H[1/h]
500 / | - = RM 2-W[1/h]
T/ |
30 0.2 0.4 0.6
Tiempo de giro
. L K My méx. 5 Nm B Fz méx. 590N
Los esquemas son validos para unidades
bdsicas y para aplicaciones con un eje de giro
vertical, asi como para cargas totalmente ® Llas fuerzasy pares indicados son valores
céntricas con un eje de giro horizontal y una estdticos que deben darse simultdneamente.
presién de trabajo de 6 bar. Se deben Se debe regular el movimiento de giro para
respetar los tiempos de giro usando valvulas garantizar que no se produzcan impactos ni
de estrangulacion; de lo contrario, se puede rebotes. De lo contrario, la vida util del
ver reducida la vida util del equipo. Si tiene equipo puede disminuir.
una aplicacion diferente, no dude en
consultarnos. Ademds, la herramienta de
diseiio de SCHUNK para el giro esta disponible
en linea.
Datos técnicos
Denominacion RM 12-W RM 12-W-RZ RM 12-H RM 12-H-RZ
1D 1348062 1380163 0313000 0313013
Angulo de giro [°] 190.0 190.0 190.0 190.0
Posibilidad de ajuste de la posicion final [°] 90.0 90.0 90.0 90.0
Par de giro [Nm] 0.38 0.38 0.38 0.38
Nimero de posiciones intermedias Ninguna 1 x M (neumatica) Ninguna 1 x M (neumatica)
Posibilidad de ajuste de la posicion central [°] 190.0 190.0
Clase de proteccion IP 40 40 40 40
Peso [kg] 0.36 0.48 0.36 0.48
Consumo de fluido (2 x &ngulo nominal) [em3] 4.8 4.8 4.8 4.8
Presion de trabajo min./nom./max. [bar] 3/6/8 3/6/8 31618 3/6/8
Temperatura ambiente min./max. [°q] 5160 5160 5160 5160
Momento de inercia max. admisible de la masa
para la preparacion [kgm?] 0.00045 0.00045
Repetibilidad [°] 0.098 0.15 0.098 0.15
Repetibilidad (diferencia en ambas direcciones) [°] 0.35 0.35
Dimensiones X x Y x Z [mm] 122 x43x 35 122 x 43 x 35 122 x43x35 122 x43x35

® Para la configuracién de los médulos de giro, recomendamos emplear nuestro el software Toolbox que esta disponible en linea. Es necesario comprobar
las dimensiones de la unidad seleccionada. De lo contrario, podria producirse una sobrecarga.




RM-F 12

Unidad de giro plana

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

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

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

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

@ Conexién de la unidad de giro
@ Conexién de montaje
(A7) salida del cable

Paso de barra

@ Ajuste para pasador de
centraje

@ Ajuste para el centraje

@ No incluido con el material
suministrado

Detectores de proximidad
inductivos




RM-F 12

Unidad de giro plana

Posicion intermedia RZ

Detectores de proximidad inductivos

45 76 83
. ca.45 61\ 165
1 GV
) |7

(i

‘ )
o

©20.8

@ No incluido con el material
suministrado

conexién neumatica adicional
"(", para la posicidn
intermedia

Detectores de proximidad
inductivos

® La posicion intermedia, se ajusta en todo el rango completo de
rotacion. Los dos pistones principales deben cerrarse contra si mismos
para conseguir la posicion intermedia libre de holguras. Los cilindros
de tope (RZK y RZL) deben montarse como se indica para posiciones
intermedias de hasta 90°. Para posiciones intermedias superiores a
90°, deben cambiarse.

detector de proximidad
adicional, necesario solo en la
version RZ

La deteccion de la posicién final (RMNS) y la deteccion de la posicion
intermedia (RMNZ) pueden instalarse directamente en la unidad
utilizando interruptores de proximidad inductivos.

Denominacién D Normal en combinacion
RMNS 12-G 0313042 [ )
RMNS 12-W 0313043

RMNS 12-X 0313041

RMNZ 12-G 0313045 [}
RMNZ 12-W 0313046

RMNZ 12-X 0313044

CLI-M8 0301463

® Eljuego RMNS incluye dos sensores con 30 cm de longitud de cable
para el conector M8, dos levas de cambio y un soporte para sensores.
El volumen de suministro del juego RMNZ incluye un sensor, una leva
de cambios y un soporte para sensores. Las versiones -G/-W incluyen
un cable de conexién de 5 m de largo con conector enchufable recto
(-G) o angular (-W) a un extremo del cable abierto.




RM-F 12

Unidad de giro plana

sensor magnético electronico MMS

@ Salida del cable Sensor MMS 22...

La deteccidon de la posicion final puede instalarse directamente en las dos
ranuras en C de la unidad utilizando sensores magnéticos.

Denominacién D Normal en combinacion
MMS 22-5-M8-PNP 0301032
MMSK 22-S-PNP 0301034

MMS 22-5-M8-PNP-SA 0301042
MMSK 22-S-PNP-SA 0301044
KA BGO8-L 3P-0300-PNP 0301622 [
KA BGO8-L 3P-0500-PNP 0301623
KA BWO8-L 3P-0300-PNP 0301594
KA BWO8-L 3P-0500-PNP 0301502
CLI-M8 0301463
KV BWO08-SG08 3P-0030-PNP 0301495
KV BWO08-SG08 3P-0100-PNP 0301496
KV BWO08-5G08 3P-0200-PNP 0301497 [ ]
V2-M8 0301775 ([ ]
V4-M8 0301746
V8-M8 0301751

® Se requieren dos sensores por unidad para monitorizar dos posiciones.
Como opcioén, hay disponibles cables de extensidon y distribuidores de
sensor. En el capitulo Sistema de sensores del catalogo, se puede
consultar variantes de producto adicionales del sensor y mas
informacion y datos técnicos.




RM-F 15

Unidad de giro plana

Inercia maxima admisible de J* Dimensiones y cargas maximas
Momento de inercia de la masa Ciclos por hora
[i/h] 1000 2000 3000 4000
7000
B / — RM15-W [s]
5000 :
| — RM15-H [s]
3000 ‘. / . == RM15-W [1/h]
/ ]
== RM15-H [1/h]
3 |
&
[ 02 o4 06 08
Tiempo de giro
L K My max. 7.4 Nm B Fz méx. 730N
* *Los esquemas son validos para unidades

bdsicas y para aplicaciones con un eje de giro

vertical, asi como para cargas totalmente ® Las fuerzasy pares indicados son valores
céntricas con un eje de giro horizontal y una estdticos que deben darse simultdneamente.
presién de trabajo de 6 bar. Se deben Se debe regular el movimiento de giro para
respetar los tiempos de giro usando valvulas garantizar que no se produzcan impactos ni
de estrangulacién; de lo contrario, se puede rebotes. De lo contrario, la vida util del

ver reducida la vida atil del equipo. Si tiene equipo puede disminuir.

una aplicacion diferente, no dude en
consultarnos. Ademds, la herramienta de
diseiio de SCHUNK para el giro esta disponible

en linea.
Datos técnicos
Denominacion RM 15-W RM 15-W-RZ RM 15-H RM 15-H-RZ
1D 0313104 0313105 0313001 0313014
Angulo de giro [°] 190.0 190.0 190.0 190.0
Posibilidad de ajuste de la posicion final [°] 90.0 90.0 90.0 90.0
Par de giro [Nm] 0.76 0.76 0.76 0.76
Nimero de posiciones intermedias Ninguna 1 x M (neumatica) Ninguna 1 x M (neumatica)
Posibilidad de ajuste de la posicion central [°] 190.0 190.0
Clase de proteccion IP 40 40 40 40
Peso [kg] 0.58 0.78 0.58 0.78
Consumo de fluido (2 x &ngulo nominal) [em3] 9.6 9.6 9.6 9.6
Presion de trabajo min./nom./max. [bar] 3/6/8 3/6/8 31618 3/6/8
Temperatura ambiente min./max. [°q] 5160 5160 5160 5160
Momento de inercia méx. admisible de la masa
para la preparacion (kgm’] 0.002 0.002
Repetibilidad [°] 0.1 0.15 0.1 0.15
Repetibilidad (diferencia en ambas direcciones)  [°] 0.3 0.3
Dimensiones Xx Y x Z [mm] 144 x 52 x 38 234 x52x 38 144 x 52 x 38 234x 52 x 38

® Para la configuracién de los médulos de giro, recomendamos emplear nuestro el software Toolbox que esta disponible en linea. Es necesario comprobar
las dimensiones de la unidad seleccionada. De lo contrario, podria producirse una sobrecarga.




RM-F 15

Unidad de giro plana

Vista principal
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El esquema, muestra el modelo basico de la unidad, sin tener en cuenta A, a Conexidn principal/directa,
las dimensiones de las opciones descritas a continuacion. unidad de giro de sentido

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

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

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

@ Conexién de la unidad de giro
@ Conexién de montaje
(A7) salida del cable

Paso de barra

@ Ajuste para pasador de
centraje

@ Ajuste para el centraje

@ No incluido con el material
suministrado

Detectores de proximidad
inductivos




RM-F 15

Unidad de giro plana

Posicion intermedia RZ

Detectores de proximidad inductivos

53 _,

@ No incluido con el material
suministrado

conexién neumatica adicional
"(", para la posicidn
intermedia

Detectores de proximidad
inductivos

® La posicion intermedia, se ajusta en todo el rango completo de
rotacion. Los dos pistones principales deben cerrarse contra si mismos
para conseguir la posicion intermedia libre de holguras. Los cilindros
de tope (RZK y RZL) deben montarse como se indica para posiciones
intermedias de hasta 90°. Para posiciones intermedias superiores a
90°, deben cambiarse.

detector de proximidad
adicional, necesario solo en la
version RZ

La deteccion de la posicién final (RMNS) y la deteccion de la posicion
intermedia (RMNZ) pueden instalarse directamente en la unidad
utilizando interruptores de proximidad inductivos.

Denominacién D Normal en combinacion
RMNS 12-G 0313042 [ )
RMNS 12-W 0313043

RMNS 12-X 0313041

RMNZ 12-G 0313045 [}
RMNZ 12-W 0313046

RMNZ 12-X 0313044

CLI-M8 0301463

® Eljuego RMNS incluye dos sensores con 30 cm de longitud de cable
para el conector M8, dos levas de cambio y un soporte para sensores.
El volumen de suministro del juego RMNZ incluye un sensor, una leva
de cambios y un soporte para sensores. Las versiones -G/-W incluyen
un cable de conexién de 5 m de largo con conector enchufable recto
(-G) o angular (-W) a un extremo del cable abierto.




RM-F 15

Unidad de giro plana

sensor magnético electronico MMS

@ Salida del cable Sensor MMS 22...

La deteccidon de la posicion final puede instalarse directamente en las dos
ranuras en C de la unidad utilizando sensores magnéticos.

Denominacién D Normal en combinacion
MMS 22-5-M8-PNP 0301032
MMSK 22-S-PNP 0301034

MMS 22-5-M8-PNP-SA 0301042
MMSK 22-S-PNP-SA 0301044
KA BGO8-L 3P-0300-PNP 0301622 [
KA BGO8-L 3P-0500-PNP 0301623
KA BWO8-L 3P-0300-PNP 0301594
KA BWO8-L 3P-0500-PNP 0301502
CLI-M8 0301463
KV BWO08-SG08 3P-0030-PNP 0301495
KV BWO08-SG08 3P-0100-PNP 0301496
KV BWO08-5G08 3P-0200-PNP 0301497 [ ]
V2-M8 0301775 ([ ]
V4-M8 0301746
V8-M8 0301751

® Se requieren dos sensores por unidad para monitorizar dos posiciones.
Como opcioén, hay disponibles cables de extensidon y distribuidores de
sensor. En el capitulo Sistema de sensores del catalogo, se puede
consultar variantes de producto adicionales del sensor y mas
informacion y datos técnicos.




RM-F 21

Unidad de giro plana

Inercia maxima admisible de J* Dimensiones y cargas maximas
Momento de inercia de la masa Ciclos por hora
[1/h] 2000 3000 4000 5000
24000 -
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* *Los esquemas son validos para unidades

bdsicas y para aplicaciones con un eje de giro

vertical, asi como para cargas totalmente ® Las fuerzasy pares indicados son valores
céntricas con un eje de giro horizontal y una estdticos que deben darse simultdneamente.
presién de trabajo de 6 bar. Se deben Se debe regular el movimiento de giro para
respetar los tiempos de giro usando valvulas garantizar que no se produzcan impactos ni
de estrangulacién; de lo contrario, se puede rebotes. De lo contrario, la vida util del

ver reducida la vida atil del equipo. Si tiene equipo puede disminuir.

una aplicacion diferente, no dude en
consultarnos. Ademds, la herramienta de
diseiio de SCHUNK para el giro esta disponible

en linea.
Datos técnicos
Denominacion RM 21-W RM 21-W-RZ
1D 0313002 0313015
Angulo de giro [e] 190.0 190.0
Posibilidad de ajuste de la posicion final [°] 90.0 90.0
Par de giro [Nm] 1.9 1.9
Nimero de posiciones intermedias Ninguna 1 x M (neumética)
Posibilidad de ajuste de la posicion central [°] 190.0
Clase de proteccién IP 40 40
Peso [kg] 1.16 1.6
Consumo de fluido (2 x dngulo nominal) [cm3] 23.8 23.8
Presion de trabajo min./nom./max. [bar] 3/6/8 316/8
Temperatura ambiente min./max. [oc] 5160 5160
Momento de inercia méx. admisible de la masa
para la preparacion [kgm’] 0.02
Repetibilidad [°] 0.088 0.12
Repetibilidad (diferencia en ambas direcciones) 0.25
Dimensiones Xx Y x Z [mm] 183 x 65 x 48 294 x 65 x 48

® Para la configuracién de los médulos de giro, recomendamos emplear nuestro el software Toolbox que esta disponible en linea. Es necesario comprobar
las dimensiones de la unidad seleccionada. De lo contrario, podria producirse una sobrecarga.




RM-F 21

Unidad de giro plana

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

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

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

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

@ Conexién de la unidad de giro
@ Conexién de montaje
(A7) salida del cable

Paso de barra

@ Ajuste para pasador de
centraje

@ Ajuste para el centraje

@ No incluido con el material
suministrado

Detectores de proximidad
inductivos




RM-F 21

Unidad de giro plana

Posicion intermedia RZ

Detectores de proximidad inductivos

66 117 111
ca. 54 12 |
(a1) (01)
81 1)

o\\
.3
3
S
E
38

— OMO 1 [Irzk }_“Cf
oy
10 9 \J
S (5
43 N&Z

@ No incluido con el material
suministrado

conexién neumatica adicional
"(", para la posicidn
intermedia

Detectores de proximidad
inductivos

® La posicion intermedia, se ajusta en todo el rango completo de
rotacion. Los dos pistones principales deben cerrarse contra si mismos
para conseguir la posicion intermedia libre de holguras. Los cilindros
de tope (RZK y RZL) deben montarse como se indica para posiciones
intermedias de hasta 90°. Para posiciones intermedias superiores a
90°, deben cambiarse.

detector de proximidad
adicional, necesario solo en la
version RZ

La deteccion de la posicién final (RMNS) y la deteccion de la posicion
intermedia (RMNZ) pueden instalarse directamente en la unidad
utilizando interruptores de proximidad inductivos.

Denominacién D Normal en combinacion
RMNS 12-G 0313042 [ )
RMNS 12-W 0313043

RMNS 12-X 0313041

RMNZ 12-G 0313045 [}
RMNZ 12-W 0313046

RMNZ 12-X 0313044

CLI-M8 0301463

® Eljuego RMNS incluye dos sensores con 30 cm de longitud de cable
para el conector M8, dos levas de cambio y un soporte para sensores.
El volumen de suministro del juego RMNZ incluye un sensor, una leva
de cambios y un soporte para sensores. Las versiones -G/-W incluyen
un cable de conexién de 5 m de largo con conector enchufable recto
(-G) o angular (-W) a un extremo del cable abierto.




RM-F 21

Unidad de giro plana

sensor magnético electronico MMS

@ Salida del cable Sensor MMS 22...

La deteccidon de la posicion final puede instalarse directamente en las dos
ranuras en C de la unidad utilizando sensores magnéticos.

Denominacién D Normal en combinacion
MMS 22-5-M8-PNP 0301032
MMSK 22-S-PNP 0301034

MMS 22-5-M8-PNP-SA 0301042
MMSK 22-S-PNP-SA 0301044
KA BGO8-L 3P-0300-PNP 0301622 [
KA BGO8-L 3P-0500-PNP 0301623
KA BWO8-L 3P-0300-PNP 0301594
KA BWO8-L 3P-0500-PNP 0301502
CLI-M8 0301463
KV BWO08-SG08 3P-0030-PNP 0301495
KV BWO08-SG08 3P-0100-PNP 0301496
KV BWO08-5G08 3P-0200-PNP 0301497 [ ]
V2-M8 0301775 ([ ]
V4-M8 0301746
V8-M8 0301751

® Se requieren dos sensores por unidad para monitorizar dos posiciones.
Como opcioén, hay disponibles cables de extensidon y distribuidores de
sensor. En el capitulo Sistema de sensores del catalogo, se puede
consultar variantes de producto adicionales del sensor y mas
informacion y datos técnicos.
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