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AGM-Z

Unidad de compensacion

Preciso. para un blogueo excéntrico en posicion desviada
Modular.

Unidad de compensacion AGM-Z

Unidad de compensacién modular con flexibilidad del eje z para la compensacidon de imprecisiones y tolerancias, asi como
diferencias de altura. Como parte de la familia de productos AGM, el AGM-Z puede combinarse de forma flexible con el
AGM-XY y el AGM-W, por lo que siempre ofrece el comportamiento de compensaciéon adecuado para una amplia gama de
aplicaciones.

Campo de aplicacion

Para tareas de manipulacion como la carga automatizada de maquinas, tareas de ensamble como el prensado de compo-
nentes o el posicionamiento de componentes para tareas de union. Para uso con grippers magnéticos que requiera una
compensacion fiable. Las unidades de compensacidon pueden utilizarse tanto en robots como en aplicaciones estacionarias.
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Ventajas y beneficios
Maxima capacidad de carga de los rodamientos permite Bloqueo para la deteccion rigida de la unidad, en posicion
manipular cargas y momentos elevados gracias a la guia extendida o retraida
de bolas

Fuerzas por muelle facilmente adaptables reduciendo
Maxima flexibilidad gracias a la modularidad de la familia manualmente los muelles

de productos AGM, son posibles las combinaciones con XY Mayor estabilidad del proceso mediante diversas opciones

yw de deteccion a través de sensores magnéticos o sensores
de proximidad inductivos

oL [ B

Tamanos Peso de manipulacion Trayecto de compen-
Cantidad: 8 2.2..275 kg sacion Z
4 ..20 mm




AGM-Z

Unidad de compensacion

Descripcion de funcionamiento

El AGM-Z ofrece compensacién en el eje z, por ejemplo optimas durante el almacenamiento. Esta puede incre-
para procesos de retirada y almacenamiento en cualquier mentarse mediante una presurizacion adicional del
orientacién espacial. Las robustas guias de bolas garan- cilindro neumatico. El disefio modular y compacto permite
tizan la maxima capacidad de carga de los rodamientos hacer combinaciones y ahorra altura de instalacion. El
cuando se manipulan cargas y momentos elevados. La control de las posiciones extendida y retraida se ejecuta
rigidez de los muelles de presidn integrados puede mediante sensores magnéticos o sensores de proximidad
ajustarse para obtener fuerzas de presidn de contacto inductivos.

() Patrén de montaje IS0 (3 Ranura de deteccion
en el lado del robot y de la herramienta, para facilitar el Control del estado de retraccién y extension
montaje en la mayoria de los tipos de robots sin
necesidad de una placa adaptadora adicional @ Guias de bolas
permite grandes momentos maximos con un tamafno
@ Muelles de compresion minimo

para fuerzas de sujecion ajustables durante el
almacenamiento
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AGM-Z

Unidad de compensacion

Informacion general sobre la serie

Sistema de guia: Guias de bolas Garantia: 24 meses
Monitorizacion: mediante conmutador magnético o sensor Condiciones ambientales extremas: Tenga en cuenta que
de proximidad inductivo el uso en condiciones ambientales extremas (p. ej.: en la

Accionamiento: Neumético, con aire comprimido filtrado zona del refrigerante, con polvo de fundicién o de pulido)
seglin DIN 1S0 8573-1: 7 & &4 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
Material suministrado: Unidad de compensacion en la nosotros.

variante pedida, elementos para la conexion mecanica e
informacion sobre seguridad. Las instrucciones especificas
del producto pueden descargarse en schunk.com/
downloads-manuals.

Carcasa: aleacion de aluminio anodizado duro, compo-
nentes funcionales de acero templado

Consumo de fluido: se refiere al consumo de aire por un
ciclo de retraccion y extension

Ejemplo de aplicacion

Durante la carga y descarga automa- @ Unidad de compensacion ® Pinza universal EGU
tizadas de maquinas herramienta, las combinada XYZ con cartuchos de
unidades de compensacion pueden muelle opcionales

compensar eficazmente las
tolerancias.




AGM-Z

Unidad de compensacion

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 neumético de cambio Cambio de herramienta AGM-XY AGM-W
de herramienta manual

L / Rl .
Sensor inductivo de Pinza electromagnética Pinza universal Pinza universal
proximidad
Conmutadores magnéticos Placas adaptadoras a la

norma DIN 1SO 9409

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




AGM-Z 031

Unidad de compensacion

Diagrama de carga - diseiio vertical Cargas max.
Carga atil
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lagrama de carga - diseno B Mx mdx.12 Nm [ Fy méx. 100 N
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5 Sasmis -smis —0mis | @® Esta es la suma de todas las cargas estaticas
. con permiso para actuar en la unidad de
compensacion.
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Distancia del centro de gravedad

Datos técnicos

Denominacion AGM-Z 031

1D 1575899

Trayecto de compensacién Z [mm] [

Fuerza por muelle min./max. [N] 28150

Presion de trabajo min./nom./max. [bar] 2.51616.5

Precision de repeticion [mm] 0.02

Conexidn del lado del robot 1S0 9409-1-31.5-4-M5
Conexidn del lado herramienta 1S0 9409-1-31.5-4-M5
Peso [kg] 0.5

Temperatura ambiente min./max. [eq] 5160

Tiempo de extensidn/retraccion [s] 0.08/0.08

(arga excéntrica max. [mm] 300

Clase de proteccion IP 50

Momento dindmico max. Mx/My [Nm] 2.7

Momento dindmico méx. Mz [Nm] 4.5

Fuerza Fx max. dindmica [N] 50

Fuerza Fy méx. dindmica [N] 50

Fuerza Fz méx. dinamica [N] 50

® Todos los datos técnicos pueden consultarse en schunk.com.




AGM-Z 031

Unidad de compensacion

Vista principal AGM-Z 031
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El esquema muestra la version basica de la unidad de compensacion en la A, a Conexidn neumatica de @ Circulo de orificios DIN
posicién extendida, sin tener en cuenta las dimensiones de las opciones bloqueo 1S0-9409
descritas a continuacién. B, b Conexion neumatica de @3 Ajuste para pasador de
desbloqueo centraje
@ Conexion del lado del robot @ Ajuste para el centraje
@ Conexion del lado herramienta Ranura para los sensores
@ Perforacion de orificios magnéticos
pasantes para la unién roscada Conexién de aire retraida A
con tornillo (bloqueada)

@ Conexidn de aire extendida B
(desbloqueada)




AGM-Z 031

Unidad de compensacién

Desviacion

Diagrama de desviacion - disefio horizontal
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Placa adaptadora A-1S0031/1S0040

® El diagrama muestra el cambio en la desviacion méaxima (fa) como
funcién del brazo de palanca (L) en el estado despresurizado y los
momentos (Mx,y) que acttian sobre la masa adicional fijada. El
diagrama no sustituye al disefio técnico.

Kit de montaje para el detector de proximidad IN 80

15.75+0.02
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@ Conexion del lado del robot @ Ajuste para pasador de
@ Conexién del lado herramienta centraje
@ Circulo de orificios DIN Tornillo de fijacion para la
1S0-9409 unién atornillada en el lado
del robot
Denominacion D

A-150031/1S0040 1600680

Sensor de posicion final, instalado con el kit de montaje

Denominacion D

AS-AGM-Z-03

1-IN80 1601727

@® El kit de montaje, se debe solicitar opcionalmente como un accesorio.




AGM-Z 031

Unidad de compensacion

Detectores de proximidad inductivos IN 80

sensor magnético electronico MMS
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@ Salida del cable Detector de proximidad IN

Sensor de posicidn final, instalado con el kit de montaje

Denominacién D Normalmente en combinacion

AS-AGM-Z-031-IN80 1601727
IN 80-5-M12 0301578
IN 80-5-M8 0301478 ([ ]
INK 80-S 0301550
IN 80-5-M12-SA 0301587
IN 80-S-M8-SA 0301483 ([ ]
INK 80-5-SA 0301566

® Se precisan dos sensores (contacto cerrado/S) para cada unidad y se
pueden utilizar cables de prolongacién de manera opcional. El kit de
montaje, se debe solicitar opcionalmente como un accesorio. Tenga en
cuenta el radio minimo admisible de flexidn, para los cables del sensor.
Por lo general suele ser de 35 mm.

(7 salida del cable

Sensor MMS 22...

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

Sensor MMS 22...-SA

Denominacion D Normalmente en combinacion
MMS 22-5-M8-PNP 0301032 [ ]

MMSK 22-S-PNP 0301034

MMS 22-S-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-mM8 0301463
KV BWO08-5G08 3P-0030-PNP 0301495
KV BWO08-SG08 3P-0100-PNP 0301496
KV BWO08-SG08 3P-0200-PNP 0301497 ([ ]
V2-M8 0301775 [ ]
V4-M8 0301746
V8-M8 0301751

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




AGM-Z 031

Unidad de compensacién

Sensor magnético programable MMS 22-PI1

Sensor magnético programable MMS 22-PI1
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(A7) salida del cable

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

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

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

Denominacion D Normal en combinacién

MMS 22-PI1-S-M8-PNP 0301160 [ ]
MMSK 22-PI1-S-PNP 0301162

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

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

@ Tope del sensor

Sensor MMS 22...-PI2-...

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

Denominacién D Normalmente en combinacion

MMS 22-PI12-S-M8-PNP 0301180 [ )

MMS 22-PI2-5-M8-PNP-SA 0301186 [ ]

MMS 22-P12-S-M8-PNP-HD 0301130 [ )

@® Serequiere un sensor por unidad para monitorizar dos posiciones. Hay
disponibles opcionalmente cables de extensidn y distribuidores de
sensor. En el capitulo Sistema de sensores del catalogo se puede
consultar variantes de producto adicionales del sensor y mds informa-
cién y datos técnicos.




AGM-Z 031

Unidad de compensacion

Sensor de posicion analégico MMS-A

Sensor magnético MMS 22-10-Link

@ Tope del sensor

Sensor MMS 22-A-...

Medicidn sin contacto, consulta de posicion multiple analégica para
cualquier cantidad de posiciones, de facil montaje en la ranura en C. Se
puede programar con la herramienta de programacién magnética MT
(incluida en el volumen de entrega, nim. de identif. 0301030) o la
herramienta de programacién enchufable ST (opcional). Sensor de la
posicidn final, para montar en la ranura en CSi en la tabla provista se
indican las herramientas de programacién enchufables ST, la programa-
cién solo podra llevarse a cabo con estas herramientas.

Denominacion D

Sensor de posicion analdgico

MMS 22-A-10V-M08 0315825

MMS 22-A-10V-M12 0315828

@® Se necesita un sensor por unidad de compensacién. En el capitulo

«Sistema de sensores» del catdlogo, se pueden consultar més informa-
cién y datos técnicos.

@ Tope del sensor Sensor MMS 22-10L-...

Sensor para monitorizacion multi-posicion mediante deteccion de la
carrera completa de compensacion. El sensor estd montado directamente
en laranura en Cde la unidad de compensacién. El sensor esta progra-
mado para la unidad de compensacién a través de la interfaz 10-Link, la
herramienta de programacién magnética MT (incluida en el volumen de
entrega; nim. de identif. 0301030) o la herramienta de programacion
enchufable ST (no incluida en el volumen de entrega; nim. de identif.
0301026). Se requiere un maestro 10-Link para la operacién.

Denominacion D
Sensor magnético programable
MMS 22-10L-M08 0315830
MMS 22-10L-M12 0315835

@® Se necesita un sensor por unidad de compensacion. En el capitulo
«Sistema de sensores» del catdlogo, se pueden consultar més informa-
cién y datos técnicos.
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Unidad de compensacion
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Datos técnicos

Denominacion

1D

Trayecto de compensacién Z [mm]
Fuerza por muelle min./max. [N]
Presion de trabajo min./nom./max. [bar]
Precision de repeticion [mm]

Conexion del lado del robot

Conexidn del lado herramienta

Peso [kg]
Temperatura ambiente min./max. [eq]
Tiempo de extensidn/retraccion [s]
(arga excéntrica max. [mm]

Clase de proteccion IP

Momento dindmico max. Mx/My [Nm]
Momento dindmico méx. Mz [Nm]
Fuerza Fx max. dindmica [N]
Fuerza Fy méx. dindmica [N]
Fuerza Fz méx. dinamica [N]

Diagrama de carga - diseiio vertical
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I Mx méx.14 Nm
[ My méx. 14 Nm
Il Mz méx. 30 Nm
[ Fx max. 200 N

[ Fy max. 200 N
|l Fz max. 100N
[l Fd max. 450 N

AGM-Z 040

1575933

A

24/45

2.516/6.5

0.02

1S0 9409-1-40-4-M6
1S0 9409-1-40-4-M6
0.7

5160

0.1/0.1

200

50

55

9

70

70

100

® Todos los datos técnicos pueden consultarse en schunk.com.

® Esta es la suma de todas las cargas estaticas
con permiso para actuar en la unidad de
compensacion.
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Unidad de compensacion

Vista principal AGM-Z 040
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El esquema muestra la version basica de la unidad de compensacion en la A, a Conexidén neumatica de @ Circulo de orificios DIN

posicidon extendida, sin tener en cuenta las dimensiones de las opciones bloqueo 1S0-9409
descritas a continuacién. B, b Conexién neumatica de @ Ajuste para pasador de

desbloqueo centraje
@ Conexion del lado del robot @ Ajuste para el centraje

@ Conexion del lado herramienta

@ Perforacion de orificios
pasantes para la unién roscada

con tornillo

Ranura para los sensores
magnéticos

Conexidn de aire retraida A
(bloqueada)

Conexidn de aire extendida B
(desbloqueada)




AGM-Z 040

Unidad de compensacién

Desviacion Diagrama de desviacion - disefio horizontal

Desviacion
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Distancia del centro de gravedad

|
fa [mm]

® El diagrama muestra el cambio en la desviacion méaxima (fa) como
funcién del brazo de palanca (L) en el estado despresurizado y los
momentos (Mx,y) que acttian sobre la masa adicional fijada. El
diagrama no sustituye al disefio técnico.

Placa adaptadora A-1S0040/1S0031 Placa adaptadora A-1S0040/1S0050
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@ Conexion del lado del robot @ Ajuste para pasador de @ Conexion del lado del robot @ Ajuste para pasador de
@ Conexién del lado herramienta centraje @ Conexién del lado herramienta centraje
@ Circulo de orificios DIN Tornillo de fijacion para la @ Circulo de orificios DIN Tornillo de fijacion para la
1S0-9409 union atornillada en el lado 1S0-9409 union atornillada en el lado
del robot del robot
Denominacion D Denominacién D

A-150040/150031 1601226 A-150040/1S0050 1601228
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Unidad de compensacion

Kit de montaje para el detector de proximidad IN 80

Detectores de proximidad inductivos IN 80

23.55

2.45

Sensor de posicion final, instalado con el kit de montaje
Denominacion D
Juego de montaje para el interruptor de proximidad

AS-AGM-Z-040-IN80 1601728

@® El kit de montaje, se debe solicitar opcionalmente como un accesorio.

@ Salida del cable Detector de proximidad IN

Sensor de posicidn final, instalado con el kit de montaje

Denominacion D Normal enc

Juego de montaje para el interruptor de proximidad

AS-AGM-Z-040-IN80 1601728

Sensor inductivo de proximidad

IN 80-S-M12 0301578

IN 80-S-M8 0301478 [
INK 80-S 0301550

Sensor de proximidad inductivo con salida de cable lateral

IN 80-5-M12-SA 0301587

IN 80-S-M8-SA 0301483 [
INK 80-5-SA 0301566

@® Se precisan dos sensores (contacto cerrado/S) para cada unidad y se
pueden utilizar cables de prolongacién de manera opcional. El kit de
montaje, se debe solicitar opcionalmente como un accesorio. Tenga en
cuenta el radio minimo admisible de flexidn, para los cables del sensor.
Por lo general suele ser de 35 mm.




AGM-Z 040

Unidad de compensacion

sensor magnético electronico MMS

Sensor magnético programable MMS 22-PI1

o=

o=

(A7) salida del cable

Sensor MMS 22...

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

Sensor MMS 22...-SA

Denominacion D Normalmente en combinacion

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

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

(A7) salida del cable

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

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

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

Denominacion D Normalmente en combinacion

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

MMS 22-PI1-S-M8-PNP-HD 0301110 o
MMSK 22-PI1-S-PNP-HD 0301112

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

Sensor magnético programable MMS 22-PI1

Sensor de posicion analégico MMS-A

@ Tope del sensor Sensor MMS 22...-Pl2-...

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

Denominacién D Normalmente en combinacion

MMS 22-PI12-5-M8-PNP 0301180 [ ]

MMS 22-PI2-5-M8-PNP-SA 0301186 [ ]

MMS 22-P12-S-M8-PNP-HD 0301130 [ )

@® Serequiere un sensor por unidad para monitorizar dos posiciones. Hay
disponibles opcionalmente cables de extensidn y distribuidores de
sensor. En el capitulo Sistema de sensores del catalogo se puede
consultar variantes de producto adicionales del sensor y més informa-
cién y datos técnicos.

@ Tope del sensor

Sensor MMS 22-A-...

Medicidn sin contacto, consulta de posicion multiple analégica para
cualquier cantidad de posiciones, de facil montaje en la ranura en C. Se
puede programar con la herramienta de programacién magnética MT
(incluida en el volumen de entrega, nim. de identif. 0301030) o la
herramienta de programacién enchufable ST (opcional). Sensor de la
posicion final, para montar en la ranura en CSi en la tabla provista se
indican las herramientas de programacién enchufables ST, la programa-
cién solo podra llevarse a cabo con estas herramientas.

Denominacion D
MMS 22-A-10V-M08 0315825
MMS 22-A-10V-M12 0315828

@® Se necesita un sensor por unidad de compensacion. En el capitulo
«Sistema de sensores» del catalogo, se pueden consultar més informa-
cién y datos técnicos.




AGM-Z 040

Unidad de compensacion

Sensor magnético MMS 22-10-Link

@ Tope del sensor Sensor MMS 22-10L-...

Sensor para monitorizacion multi-posicion mediante deteccion de la
carrera completa de compensacion. El sensor estda montado directamente
en laranura en Cde la unidad de compensacién. El sensor esta progra-
mado para la unidad de compensacién a través de la interfaz 10-Link, la
herramienta de programacién magnética MT (incluida en el volumen de
entrega; nim. de identif. 0301030) o la herramienta de programacion
enchufable ST (no incluida en el volumen de entrega; nim. de identif.
0301026). Se requiere un maestro 10-Link para la operacién.

Denominacion D
Sensor magnético programable
MMS 22-10L-M08 0315830
MMS 22-10L-M12 0315835

@® Se necesita un sensor por unidad de compensacién. En el capitulo
«Sistema de sensores» del catdlogo, se pueden consultar més informa-
cién y datos técnicos.




AGM-Z 040

Unidad de compensacion




AGM-Z 050

Unidad de compensacion

Diagrama de carga - diseiio vertical Cargas max.
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Distancia del centro de gravedad
Datos técnicos
Denominacion AGM-Z 050
1D 1575965
Trayecto de compensacién Z [mm] 6
Fuerza por muelle min./max. [N] 29/65
Presion de trabajo min./nom./max. [bar] 2.51616.5
Precision de repeticion [mm] 0.02
Conexidn del lado del robot 1S0 9409-1-50-4-M6
Conexidn del lado herramienta 1S0 9409-1-50-4-M6
Peso [kg] 1
Temperatura ambiente min./max. [eq] 5160
Tiempo de extensidn/retraccion [s] 0.15/0.15
(arga excéntrica max. [mm] 230
Clase de proteccion IP 50
Momento dindmico max. Mx/My [Nm] 11.4
Momento dindmico max. Mz [Nm] 17.5
Fuerza Fx max. dindmica [N] 150
Fuerza Fy méx. dindmica [N] 150
Fuerza Fz méx. dinamica [N] 150

® Todos los datos técnicos pueden consultarse en schunk.com.
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Unidad de compensacion

Vista principal AGM-Z 050
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El esquema muestra la version basica de la unidad de compensacion en la A, a Conexion neumética de @ Circulo de orificios DIN
posicidon extendida, sin tener en cuenta las dimensiones de las opciones bloqueo 1S0-9409
descritas a continuacion. B, b Conexién neumatica de @ Ajuste para pasador de
desbloqueo centraje
@ Conexion del lado del robot @ Ajuste para el centraje
@ Conexion del lado herramienta Ranura para los sensores
@ Perforacion de orificios magnéticos
pasantes para la unién roscada Conexién de aire retraida A
con tornillo (bloqueada)

@ Conexidn de aire extendida B
(desbloqueada)




AGM-Z 050

Unidad de compensacién

Desviacion

Diagrama de desviacion - disefio horizontal

Mx/y

O

[T=H 11

Desviacion
= Mx/y =3 Nm
= Mxly=6 Nm

= Mx/y =10 Nm
= Mx/y =13 Nm

LImm] 50 100 150 200 250 300

Distancia del centro de gravedad

Placa adaptadora A-1S0050/1S0040

® El diagrama muestra el cambio en la desviacion méaxima (fa) como
funcién del brazo de palanca (L) en el estado despresurizado y los
momentos (Mx,y) que acttian sobre la masa adicional fijada. El
diagrama no sustituye al disefio técnico.

Placa adaptadora A-1S0050/1S0063

25+0.02

280

@ Conexion del lado del robot @ Ajuste para pasador de
@ Conexién del lado herramienta centraje
@ Circulo de orificios DIN Tornillo de fijacion para la

1S0-9409 unién atornillada en el lado
del robot
Denominacion D
A-1S0050/1S0040 1601229

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

@3 Circulo de orificios DIN Tornillo de fijacién para la
1S0-9409 unién atornillada en el lado

del robot

Denominacién D

A-150050/150063 1601240




AGM-Z 050

Unidad de compensacion

Kit de montaje para el detector de proximidad IN 80 Detectores de proximidad inductivos IN 80

7.5 109 7.5

23.6

Sensor de posicion final, instalado con el kit de montaje @ Salida del cable Detector de proximidad IN

Sensor de posicidn final, instalado con el kit de montaje

Denominacion D

Juego de montaje para el interruptor de proximidad —— —_—
Denominacion D Nor en c ion
AS-AGM-Z-050/63-IN80 1601729

Juego de montaje para el interruptor de proximidad
@® El kit de montaje, se debe solicitar opcionalmente como un accesorio.

AS-AGM-Z-050/63-IN80 1601729

Sensor inductivo de proximidad

IN 80-S-M12 0301578

IN 80-S-M8 0301478 [ J
INK 80-S 0301550

Sensor de proximidad inductivo con salida de cable lateral

IN 80-5-M12-SA 0301587

IN 80-S-M8-SA 0301483 [ J
INK 80-5-SA 0301566

@® Se precisan dos sensores (contacto cerrado/S) para cada unidad y se
pueden utilizar cables de prolongacién de manera opcional. El kit de
montaje, se debe solicitar opcionalmente como un accesorio. Tenga en
cuenta el radio minimo admisible de flexidn, para los cables del sensor.
Por lo general suele ser de 35 mm.




AGM-Z 050

Unidad de compensacion

sensor magnético electronico MMS

Sensor magnético programable MMS 22-PI1

o=

o=

(A7) salida del cable

Sensor MMS 22...

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

Sensor MMS 22...-SA

Denominacion D Normalmente en combinacion

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

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

(A7) salida del cable

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

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

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

Denominacion D Normalmente en combinacion

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

MMS 22-PI1-S-M8-PNP-HD 0301110 o
MMSK 22-PI1-S-PNP-HD 0301112

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




AGM-Z 050

Unidad de compensacion

Sensor magnético programable MMS 22-PI1

Sensor de posicion analégico MMS-A

@ Tope del sensor Sensor MMS 22...-Pl2-...

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

Denominacién D Normalmente en combinacion

MMS 22-PI12-5-M8-PNP 0301180 [ ]

MMS 22-PI2-5-M8-PNP-SA 0301186 [ ]

MMS 22-P12-S-M8-PNP-HD 0301130 [ )

@® Serequiere un sensor por unidad para monitorizar dos posiciones. Hay
disponibles opcionalmente cables de extensidn y distribuidores de
sensor. En el capitulo Sistema de sensores del catalogo se puede
consultar variantes de producto adicionales del sensor y més informa-
cién y datos técnicos.

@ Tope del sensor

Sensor MMS 22-A-...

Medicidn sin contacto, consulta de posicion multiple analégica para
cualquier cantidad de posiciones, de facil montaje en la ranura en C. Se
puede programar con la herramienta de programacién magnética MT
(incluida en el volumen de entrega, nim. de identif. 0301030) o la
herramienta de programacién enchufable ST (opcional). Sensor de la
posicion final, para montar en la ranura en CSi en la tabla provista se
indican las herramientas de programacién enchufables ST, la programa-
cién solo podra llevarse a cabo con estas herramientas.

Denominacion D
MMS 22-A-10V-M08 0315825
MMS 22-A-10V-M12 0315828

@® Se necesita un sensor por unidad de compensacion. En el capitulo
«Sistema de sensores» del catalogo, se pueden consultar més informa-
cién y datos técnicos.
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Unidad de compensacion

Sensor magnético MMS 22-10-Link

@ Tope del sensor Sensor MMS 22-10L-...

Sensor para monitorizacion multi-posicion mediante deteccion de la
carrera completa de compensacion. El sensor estda montado directamente
en laranura en Cde la unidad de compensacién. El sensor esta progra-
mado para la unidad de compensacién a través de la interfaz 10-Link, la
herramienta de programacién magnética MT (incluida en el volumen de
entrega; nim. de identif. 0301030) o la herramienta de programacion
enchufable ST (no incluida en el volumen de entrega; nim. de identif.
0301026). Se requiere un maestro 10-Link para la operacién.

Denominacion D
Sensor magnético programable
MMS 22-10L-M08 0315830
MMS 22-10L-M12 0315835

@® Se necesita un sensor por unidad de compensacién. En el capitulo
«Sistema de sensores» del catdlogo, se pueden consultar més informa-
cién y datos técnicos.
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Unidad de compensacion
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Unidad de compensacion

Datos técnicos

Denominacion

1D

Trayecto de compensacién Z
Fuerza por muelle min./max.
Presion de trabajo min./nom./méx.
Precisién de repeticion

Conexidn del lado del robot
Conexidn del lado herramienta
Peso

Temperatura ambiente min./max.
Tiempo de extensién/retraccion
(Carga excéntrica max.

Clase de proteccion IP

Momento dindmico méx. Mx/My
Momento dindmico méx. Mz
Fuerza Fx méx. dindmica

Fuerza Fy max. dindmica

Fuerza Fz max. dindamica

[mm]
[N]
[bar]

[mm]

[kg]
[ed
[s]

[mm]

[Nm]
[Nm]
[N]
[N]
[N]

20
18
16
1t
2
10
8
6
N ——
2
2
e Llmm] 100 150 200 250 300
Distancia del centro de gravedad
AGM-Z 063
1575971
8
80/125
2.516/6.5
0.02

Diagrama de carga - diseiio vertical
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lagrama de carga - diseno
horizontal

Carga atil
L

=25mis?  —5misz =10 mis? ’ #

[ Mx max.55 Nm
[ My méx. 55 Nm
[l Mz méx. 100 Nm
[l Fx mdx. 500N

[ Fy max. 500 N
[l Fz max. 300N
[l Fd max. 1200 N

1S0 9409-1-63-4-M6
1S0 9409-1-63-4-M6
1.9

5/60

0.15/0.25

300

50
20
40

220
220
300

® Todos los datos técnicos pueden consultarse en schunk.com.

® Esta es la suma de todas las cargas estaticas
con permiso para actuar en la unidad de
compensacion.
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Unidad de compensacion

Vista principal AGM-Z 063
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El esquema muestra la version basica de la unidad de compensacion en la A, a Conexion neumética de @ Circulo de orificios DIN
posicidon extendida, sin tener en cuenta las dimensiones de las opciones bloqueo 1S0-9409
descritas a continuacion. B, b Conexién neumatica de @ Ajuste para pasador de
desbloqueo centraje
@ Conexion del lado del robot @ Ajuste para el centraje
@ Conexion del lado herramienta Ranura para los sensores
@ Perforacion de orificios magnéticos
pasantes para la unién roscada Conexién de aire retraida A
con tornillo (bloqueada)

@ Conexidn de aire extendida B
(desbloqueada)




AGM-Z 063

Unidad de compensacién

Desviacion

Diagrama de desviacion - disefio horizontal
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Distancia del centro de gravedad

Placa adaptadora A-1S0063/1S0050

® El diagrama muestra el cambio en la desviacion méaxima (fa) como
funcién del brazo de palanca (L) en el estado despresurizado y los
momentos (Mx,y) que acttian sobre la masa adicional fijada. El
diagrama no sustituye al disefio técnico.

Placa adaptadora A-1S0063/I1S0080

31.5%0.02

907 (4x)

@)

40+0.02

31.5+0.02

@ Conexion del lado del robot @ Ajuste para pasador de
@ Conexién del lado herramienta centraje
@ Circulo de orificios DIN Tornillo de fijacion para la

1S0-9409 unién atornillada en el lado
del robot
Denominacion D
A-1S0063/1S0050 1601241

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

@3 Circulo de orificios DIN Tornillo de fijacién para la
1S0-9409 unién atornillada en el lado

del robot

Denominacién D

A-150063/150080 1601243




AGM-Z 063

Unidad de compensacion

Kit de montaje para el detector de proximidad IN 80

Detectores de proximidad inductivos IN 80

13.5_

Sensor de posicion final, instalado con el kit de montaje
Denominacion D
Juego de montaje para el interruptor de proximidad

AS-AGM-Z-050/63-IN80 1601729

@® El kit de montaje, se debe solicitar opcionalmente como un accesorio.

@ Salida del cable Detector de proximidad IN

Sensor de posicidn final, instalado con el kit de montaje

Denominacion D Nor enc inacion

Juego de montaje para el interruptor de proximidad

AS-AGM-Z-050/63-IN80 1601729

Sensor inductivo de proximidad

IN 80-S-M12 0301578

IN 80-S-M8 0301478 [ J
INK 80-S 0301550

Sensor de proximidad inductivo con salida de cable lateral

IN 80-5-M12-SA 0301587

IN 80-S-M8-SA 0301483 [ J
INK 80-5-SA 0301566

@® Se precisan dos sensores (contacto cerrado/S) para cada unidad y se
pueden utilizar cables de prolongacién de manera opcional. El kit de
montaje, se debe solicitar opcionalmente como un accesorio. Tenga en
cuenta el radio minimo admisible de flexidn, para los cables del sensor.
Por lo general suele ser de 35 mm.




AGM-Z 063

Unidad de compensacion

sensor magnético electronico MMS

Sensor magnético programable MMS 22-PI1

o=

o=

(A7) salida del cable

Sensor MMS 22...

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

Sensor MMS 22...-SA

Denominacion D Normalmente en combinacion

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

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

(A7) salida del cable

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

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

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

Denominacion D Normalmente en combinacion

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

MMS 22-PI1-S-M8-PNP-HD 0301110 o
MMSK 22-PI1-S-PNP-HD 0301112

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




AGM-Z 063

Unidad de compensacion

Sensor magnético programable MMS 22-PI1

Sensor de posicion analégico MMS-A

@ Tope del sensor Sensor MMS 22...-Pl2-...

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

Denominacién D Normalmente en combinacion

MMS 22-PI12-5-M8-PNP 0301180 [ ]

MMS 22-PI2-5-M8-PNP-SA 0301186 [ ]

MMS 22-P12-S-M8-PNP-HD 0301130 [ )

@® Serequiere un sensor por unidad para monitorizar dos posiciones. Hay
disponibles opcionalmente cables de extensidn y distribuidores de
sensor. En el capitulo Sistema de sensores del catalogo se puede
consultar variantes de producto adicionales del sensor y més informa-
cién y datos técnicos.

@ Tope del sensor

Sensor MMS 22-A-...

Medicidn sin contacto, consulta de posicion multiple analégica para
cualquier cantidad de posiciones, de facil montaje en la ranura en C. Se
puede programar con la herramienta de programacién magnética MT
(incluida en el volumen de entrega, nim. de identif. 0301030) o la
herramienta de programacién enchufable ST (opcional). Sensor de la
posicion final, para montar en la ranura en CSi en la tabla provista se
indican las herramientas de programacién enchufables ST, la programa-
cién solo podra llevarse a cabo con estas herramientas.

Denominacion D
MMS 22-A-10V-M08 0315825
MMS 22-A-10V-M12 0315828

@® Se necesita un sensor por unidad de compensacion. En el capitulo
«Sistema de sensores» del catalogo, se pueden consultar més informa-
cién y datos técnicos.




AGM-Z 063

Unidad de compensacion

Sensor magnético MMS 22-10-Link

@ Tope del sensor Sensor MMS 22-10L-...

Sensor para monitorizacion multi-posicion mediante deteccion de la
carrera completa de compensacion. El sensor estda montado directamente
en laranura en Cde la unidad de compensacién. El sensor esta progra-
mado para la unidad de compensacién a través de la interfaz 10-Link, la
herramienta de programacién magnética MT (incluida en el volumen de
entrega; nim. de identif. 0301030) o la herramienta de programacion
enchufable ST (no incluida en el volumen de entrega; nim. de identif.
0301026). Se requiere un maestro 10-Link para la operacién.

Denominacion D
Sensor magnético programable
MMS 22-10L-M08 0315830
MMS 22-10L-M12 0315835

@® Se necesita un sensor por unidad de compensacién. En el capitulo
«Sistema de sensores» del catdlogo, se pueden consultar més informa-
cién y datos técnicos.
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Unidad de compensacion
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Unidad de compensacion

SCHUNK &

Datos técnicos

Denominacion

1D

Trayecto de compensacién Z
Fuerza por muelle min./max.
Presion de trabajo min./nom./méx.
Precisién de repeticion

Conexidn del lado del robot
Conexidn del lado herramienta
Peso

Temperatura ambiente min./max.
Tiempo de extensién/retraccion
(Carga excéntrica max.

Clase de proteccion IP

Momento dindmico méx. Mx/My
Momento dindmico max. Mz
Fuerza Fx méx. dindmica

Fuerza Fy max. dindmica

Fuerza Fz max. dindamica

[mm]
[N]
[bar]

[mm]

[kg]
[ed
[s]

[mm]

[Nm]
[Nm]
[N]
[N]
[N]

Diagrama de carga - diseiio vertical

Cargas max.

Carga atil

—2.5mis?

—5mis? =10 mjs?

e L[mm] 100 150 200 250 300 350 400

Distancia del centro de gravedad

horizontal

lagrama de carga - diseno

Carga atil

=25mjs?  —5mis? =10 m/s? ’ #

L

B Mx max.110 Nm
[ My méx. 110 Nm
[l Mz méx. 250 Nm
[ Fx mdx. 1000 N

[ Fy max. 1000 N
[l Fz max. 550N
[l Fd max. 2200 N

35
30
25
20
15
5 ——
e
E LImm] 100 150 200 250 300 350 400
Distancia del centro de gravedad
AGM-Z 080
1575977
10
200/300
2.516/6.5
0.02

1S0 9409-1-80-6-M8
1S0 9409-1-80-6-M8
3.6

5/60

0.2/0.4

260

50

50

75

400

400

550

® Todos los datos técnicos pueden consultarse en schunk.com.

® Esta es la suma de todas las cargas estaticas

con permiso para actuar en la unidad de
compensacion.

® Carga atil admisible en funcidn de la aceleracidon y de la posicion del centro de gravedad, seglin el método de disposicién y bloqueo.




AGM-Z 080

Unidad de compensacion

Vista principal AGM-Z 080
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El esquema muestra la version basica de la unidad de compensacion en la B, b Conexién neumatica de @ Circulo de orificios DIN
posicidon extendida, sin tener en cuenta las dimensiones de las opciones bloqueo 1S0-9409
descritas a continuacion. B, b Conexién neumatica de @ Ajuste para pasador de
desbloqueo centraje
@ Conexion del lado del robot @ Ajuste para el centraje
@ Conexion del lado herramienta Ranura para los sensores
@ Perforacion de orificios magnéticos
pasantes para la unién roscada Conexién de aire retraida A
con tornillo (bloqueada)

@ Conexidn de aire extendida B
(desbloqueada)




AGM-Z 080

Unidad de compensacién

Desviacion

Diagrama de desviacion - disefio horizontal
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= Mxly =24 Nm
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D R B
& L[mm] 100 200 300 400

Distancia del centro de gravedad

Placa adaptadora A-1S0080/1S0063

® El diagrama muestra el cambio en la desviacion méaxima (fa) como
funcién del brazo de palanca (L) en el estado despresurizado y los
momentos (Mx,y) que acttian sobre la masa adicional fijada. El
diagrama no sustituye al disefio técnico.

Placa adaptadora A-1S0080/1S0100

)l e

/\4

@40

@125

733) 6_
14_ L 60° (6x)
Dl

@ Conexion del lado del robot @ Ajuste para pasador de
@ Conexién del lado herramienta centraje
@ Circulo de orificios DIN Tornillo de fijacion para la

1S0-9409 unién atornillada en el lado
del robot
Denominacion D
A-1S0080/150063 1601244

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

@3 Circulo de orificios DIN Tornillo de fijacién para la
1S0-9409 unién atornillada en el lado

del robot

Denominacién D

A-150080/150100 1601245




AGM-Z 080

Unidad de compensacion

Kit de montaje para el detector de proximidad IN 80 Detectores de proximidad inductivos IN 80
18.8_ . ..25
(W]
=0 - (|
X}
7 E i
B [
Sensor de posicidn final, instalado con el kit de montaje @ Salida del cable Detector de proximidad IN
Lenoninagcn i Sensor de posicidn final, instalado con el kit de montaje
Juego de montaje para el interruptor de proximidad o o
Denominacion D Normal en ion
AS-AGM-Z-080-IN8O 1601731
Juego de montaje para el interruptor de proximidad
@® El kit de montaje, se debe solicitar opcionalmente como un accesorio. AS-AGM-Z-080-IN8O 1601731
Sensor inductivo de proximidad
IN 80-S-M12 0301578
IN 80-S-M8 0301478 [
INK 80-S 0301550
Sensor de proximidad inductivo con salida de cable lateral
IN 80-5-M12-SA 0301587
IN 80-5S-M8-SA 0301483 [ ]
INK 80-5-SA 0301566

@® Se precisan dos sensores (contacto cerrado/S) para cada unidad y se
pueden utilizar cables de prolongacién de manera opcional. El kit de
montaje, se debe solicitar opcionalmente como un accesorio. Tenga en
cuenta el radio minimo admisible de flexidn, para los cables del sensor.
Por lo general suele ser de 35 mm.




AGM-Z 080

Unidad de compensacion

sensor magnético electronico MMS

Sensor magnético programable MMS 22-PI1

o=

o=

(A7) salida del cable

Sensor MMS 22...

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

Sensor MMS 22...-SA

Denominacion D Normalmente en combinacion

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

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

(A7) salida del cable

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

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

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

Denominacion D Normalmente en combinacion

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

MMS 22-PI1-S-M8-PNP-HD 0301110 o
MMSK 22-PI1-S-PNP-HD 0301112

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




AGM-Z 080

Unidad de compensacion

Sensor magnético programable MMS 22-PI1

Sensor de posicion analégico MMS-A

@ Tope del sensor

Sensor MMS 22...-Pl2-...

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

Denominacion D Normal en combinacion

Sensor magnético programable
MMS 22-PI2-5-M8-PNP 0301180 [}
MMSK 22-PI2-S-PNP 0301182

Sensor magnético programable con salida de cable lateral

MMS 22-P12-S-M8-PNP-SA 0301186 [
MMSK 22-PI2-S-PNP-SA 0301188

Sensor magnético programable con carcasa de acero inoxidable

MMS 22-P12-S-M8-PNP-HD 0301130 [
MMSK 22-PI2-S-PNP-HD 0301132

@® Serequiere un sensor por unidad para monitorizar dos posiciones. Hay
disponibles opcionalmente cables de extensién y distribuidores de
sensor. En el capitulo Sistema de sensores del catalogo se puede
consultar variantes de producto adicionales del sensor y mas informa-
cién y datos técnicos.

@ Tope del sensor

Sensor MMS 22-A-...

Medicidn sin contacto, consulta de posicion multiple analégica para
cualquier cantidad de posiciones, de facil montaje en la ranura en C. Se
puede programar con la herramienta de programacién magnética MT
(incluida en el volumen de entrega, nim. de identif. 0301030) o la
herramienta de programacién enchufable ST (opcional). Sensor de la
posicion final, para montar en la ranura en CSi en la tabla provista se
indican las herramientas de programacién enchufables ST, la programa-
cién solo podra llevarse a cabo con estas herramientas.

Denominacion D

Sensor de posicién analdgico

MMS 22-A-10V-M08 0315825

MMS 22-A-10V-M12 0315828

@® Se necesita un sensor por unidad de compensacion. En el capitulo

«Sistema de sensores» del catalogo, se pueden consultar mas informa-
cién y datos técnicos.
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Unidad de compensacion

Sensor magnético MMS 22-10-Link

@ Tope del sensor Sensor MMS 22-10L-...

Sensor para monitorizacion multi-posicion mediante deteccion de la
carrera completa de compensacion. El sensor estda montado directamente
en laranura en Cde la unidad de compensacién. El sensor esta progra-
mado para la unidad de compensacién a través de la interfaz 10-Link, la
herramienta de programacién magnética MT (incluida en el volumen de
entrega; nim. de identif. 0301030) o la herramienta de programacion
enchufable ST (no incluida en el volumen de entrega; nim. de identif.
0301026). Se requiere un maestro 10-Link para la operacién.

Denominacion D
Sensor magnético programable
MMS 22-10L-M08 0315830
MMS 22-10L-M12 0315835

@® Se necesita un sensor por unidad de compensacién. En el capitulo
«Sistema de sensores» del catdlogo, se pueden consultar més informa-
cién y datos técnicos.
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Unidad de compensacion
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Unidad de compensacion

Datos técnicos

Denominacion

1D

Trayecto de compensacién Z [mm]
Fuerza por muelle min./max. [N]
Presion de trabajo min./nom./max. [bar]
Precision de repeticion [mm]

Conexion del lado del robot

Conexidn del lado herramienta

Peso [kg]
Temperatura ambiente min./max. [eq]
Tiempo de extensidn/retraccion [s]
(arga excéntrica max. [mm]

Clase de proteccion IP

Momento dindmico max. Mx/My [Nm]
Momento dindmico méx. Mz [Nm]
Fuerza Fx max. dindmica [N]
Fuerza Fy méx. dindmica [N]
Fuerza Fz méx. dinamica [N]

Diagrama de carga - diseiio vertical

Cargas max.

Carga atil

—2.5 mis? =5 mjs? =10 mis?
90
80
70
60
50
40
30
20

10
o8
=

e L[mm] 100 150 200 250 300 350 400

Distancia del centro de gravedad

lagrama de carga - diseno
horizontal

Carga atil

—25misz  —5mis2 =10 mis? ’

60
50 D

£ L[mm] 100 150 200 250 300 350 400
Distancia del centro de gravedad

[ Mx mdx.200 Nm
[ My méx. 200 Nm
[l Mz méx. 350 Nm
[ Fx médx. 2000 N

[ Fy max. 2000 N
[l Fz max. 1050 N
[l Fd max. 4200 N

AGM-Z 100

1575979

15

230/700

2.5/616.5

0.02

1S0 9409-1-100-6-M8
1S0 9409-1-100-6-M8
6

5160

0.4/0.7

340

50

90

150

900

900

1050

® Todos los datos técnicos pueden consultarse en schunk.com.

® Esta es la suma de todas las cargas estaticas
con permiso para actuar en la unidad de
compensacion.
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Unidad de compensacion

Vista principal AGM-Z 100
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El esquema muestra la version basica de la unidad de compensacion en la A, a Conexidén neumatica de @ Circulo de orificios DIN
posicidon extendida, sin tener en cuenta las dimensiones de las opciones bloqueo 1S0-9409
descritas a continuacién. B, b Conexién neumatica de @ Ajuste para pasador de
desbloqueo centraje
@ Conexion del lado del robot @ Ajuste para el centraje
@ Conexion del lado herramienta Ranura para los sensores
®

Perforacion de orificios magnéticos
Conexidn de aire retraida A

®

pasantes para la unién roscada

con tornillo (bloqueada)
Conexidn de aire extendida B
(desbloqueada)

®




AGM-Z 100

Unidad de compensacién

Desviacion

Diagrama de desviacion - disefio horizontal
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Distancia del centro de gravedad

Placa adaptadora A-1S0100/1S0080

® El diagrama muestra el cambio en la desviacion méaxima (fa) como
funcién del brazo de palanca (L) en el estado despresurizado y los
momentos (Mx,y) que acttian sobre la masa adicional fijada. El
diagrama no sustituye al disefio técnico.

Placa adaptadora A-1S0100/1S0125

50+0.02

@ Conexion del lado del robot @ Ajuste para pasador de
@ Conexién del lado herramienta centraje
@ Circulo de orificios DIN Tornillo de fijacion para la
1S0-9409 unién atornillada en el lado
del robot
Denominacion D
A-150100/150080 1601246

@ Conexion del lado del robot @ Ajuste para pasador de
@ Conexién del lado herramienta centraje
@ Circulo de orificios DIN Tornillo de fijacion para la
1S0-9409 unién atornillada en el lado
del robot
Denominacién D

A-150100/150125 1601248




AGM-Z 100

Unidad de compensacion

Kit de montaje para el detector de proximidad IN 80 Detectores de proximidad inductivos IN 80
10 10
L ~ e
~ ™
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[ o] 1 |
El =] g I
o < 5
=] — ™ g

Sensor de posicion final, instalado con el kit de montaje @ Salida del cable Detector de proximidad IN

Sensor de posicidn final, instalado con el kit de montaje

Denominacion D

Juego de montaje para el interruptor de proximidad

Denominacion D Normalmente en combinacion
AS-AGM-Z-100/125-IN80 1601732
Juego de montaje para el interruptor de proximidad
@® Elkitde montaje, se debe solicitar opcionalmente como un accesorio. AS-AGM-Z-100/125-IN80 1601732
Sensor inductivo de proximidad
IN 80-5-M12 0301578
IN 80-S-M8 0301478 o
INK 80-S 0301550
Sensor de proximidad inductivo con salida de cable lateral
IN 80-5-M12-SA 0301587
IN 80-5S-M8-SA 0301483 [ ]
INK 80-5-SA 0301566

@® Se precisan dos sensores (contacto cerrado/S) para cada unidad y se
pueden utilizar cables de prolongacién de manera opcional. El kit de
montaje, se debe solicitar opcionalmente como un accesorio. Tenga en
cuenta el radio minimo admisible de flexidn, para los cables del sensor.
Por lo general suele ser de 35 mm.




AGM-Z 100

Unidad de compensacion

sensor magnético electronico MMS

Sensor magnético programable MMS 22-PI1

o=

o=

(A7) salida del cable

Sensor MMS 22...

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

Sensor MMS 22...-SA

Denominacion D Normalmente en combinacion

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

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

(A7) salida del cable

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

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

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

Denominacion D Normalmente en combinacion

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

MMS 22-PI1-S-M8-PNP-HD 0301110 o
MMSK 22-PI1-S-PNP-HD 0301112

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




AGM-Z 100

Unidad de compensacion

Sensor magnético programable MMS 22-PI1

Sensor de posicion analégico MMS-A

@ Tope del sensor Sensor MMS 22...-Pl2-...

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

Denominacién D Normalmente en combinacion

MMS 22-PI12-5-M8-PNP 0301180 [ ]

MMS 22-PI2-5-M8-PNP-SA 0301186 [ ]

MMS 22-P12-S-M8-PNP-HD 0301130 [ )

@® Serequiere un sensor por unidad para monitorizar dos posiciones. Hay
disponibles opcionalmente cables de extensidn y distribuidores de
sensor. En el capitulo Sistema de sensores del catalogo se puede
consultar variantes de producto adicionales del sensor y més informa-
cién y datos técnicos.

@ Tope del sensor

Sensor MMS 22-A-...

Medicidn sin contacto, consulta de posicion multiple analégica para
cualquier cantidad de posiciones, de facil montaje en la ranura en C. Se
puede programar con la herramienta de programacién magnética MT
(incluida en el volumen de entrega, nim. de identif. 0301030) o la
herramienta de programacién enchufable ST (opcional). Sensor de la
posicion final, para montar en la ranura en CSi en la tabla provista se
indican las herramientas de programacién enchufables ST, la programa-
cién solo podra llevarse a cabo con estas herramientas.

Denominacion D
MMS 22-A-10V-M08 0315825
MMS 22-A-10V-M12 0315828

@® Se necesita un sensor por unidad de compensacion. En el capitulo
«Sistema de sensores» del catalogo, se pueden consultar més informa-
cién y datos técnicos.




AGM-Z 100

Unidad de compensacion

Sensor magnético MMS 22-10-Link

@ Tope del sensor Sensor MMS 22-10L-...

Sensor para monitorizacion multi-posicion mediante deteccion de la
carrera completa de compensacion. El sensor estda montado directamente
en laranura en Cde la unidad de compensacién. El sensor esta progra-
mado para la unidad de compensacién a través de la interfaz 10-Link, la
herramienta de programacién magnética MT (incluida en el volumen de
entrega; nim. de identif. 0301030) o la herramienta de programacion
enchufable ST (no incluida en el volumen de entrega; nim. de identif.
0301026). Se requiere un maestro 10-Link para la operacién.

Denominacion D
Sensor magnético programable
MMS 22-10L-M08 0315830
MMS 22-10L-M12 0315835

@® Se necesita un sensor por unidad de compensacién. En el capitulo
«Sistema de sensores» del catdlogo, se pueden consultar més informa-
cién y datos técnicos.
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Unidad de compensacion




AGM-Z 125

Unidad de compensacion

Diagrama de carga - diseiio vertical Cargas max.

Carga atil

—2.5mis? =5 mis? =10 m/s?
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=
e L[mm] 100 150 200 250 300 350 400 450 500

o« Distancia del centro de gravedad
lagrama de carga - diseno [ Mx mdx.320 Nm [ Fy méax. 3000 N

horizontal [ My méx.320 Nm [ Fz méx. 1650 N
[l Mz méx. 500 Nm [ Fd max. 6600 N

[ Fx méx. 3000 N
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® Esta es la suma de todas las cargas estaticas
con permiso para actuar en la unidad de
\ compensacion.
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Distancia del centro de gravedad

Datos técnicos

Denominacion AGM-Z 125

1D 1575990

Trayecto de compensacién Z [mm] 15

Fuerza por muelle min./max. [N] 680/1000

Presion de trabajo min./nom./max. [bar] 2.51616.5

Precision de repeticion [mm] 0.02

Conexidn del lado del robot 1S0 9409-1-125-6-M10
Conexidn del lado herramienta 1S0 9409-1-125-6-M10
Peso [kg] 9.7

Temperatura ambiente min./max. [eq] 5160

Tiempo de extensién/retraccion [s] 0.4/0.7

(arga excéntrica max. [mm] 700

Clase de proteccion IP 50

Momento dindmico max. Mx/My [Nm] 135

Momento dindmico max. Mz [Nm] 225

Fuerza Fx max. dindmica [N] 1300

Fuerza Fy méx. dindmica [N] 1300

Fuerza Fz méx. dinamica [N] 1650

® Todos los datos técnicos pueden consultarse en schunk.com.




AGM-Z 125

Unidad de compensacion

Vista principal AGM-Z 125
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El esquema muestra la version basica de la unidad de compensacion en la
posicidon extendida, sin tener en cuenta las dimensiones de las opciones
descritas a continuacion.

B, b Conexidon neumatica de
bloqueo

A, a Conexién neumatica de
desbloqueo

@ Conexién del lado del robot

@ Conexién del lado herramienta

@ Perforacion de orificios
pasantes para la unién roscada
con tornillo

@ Circulo de orificios DIN
1S0-9409

@ Ajuste para pasador de
centraje

@ Ajuste para el centraje

Ranura para los sensores
magnéticos

Conexidn de aire retraida A
(bloqueada)

@ Conexidn de aire extendida B
(desbloqueada)




AGM-Z 125

Unidad de compensacién

Desviacion Diagrama de desviacion - disefio horizontal
Desviacion
= Mx/y =25 Nm = Mx/y =55 Nm
= Mx/y =110 Nm = Mxly =160 Nm
—_‘h}_*E ' 3 T
- p
e @ % ‘Mx/y
- ‘ 17
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L[mm] 100 200 300 400 500

Distancia del centro de gravedad

Placa adaptadora A-1S0125/1S0100

® El diagrama muestra el cambio en la desviacion méaxima (fa) como
funcién del brazo de palanca (L) en el estado despresurizado y los
momentos (Mx,y) que acttian sobre la masa adicional fijada. El
diagrama no sustituye al disefio técnico.

Placa adaptadora A-1S0125/1S0160

62.5+0.02
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@ Conexion del lado del robot @ Ajuste para pasador de
@ Conexién del lado herramienta centraje

@ Circulo de orificios DIN Tornillo de fijacion para la

1S0-9409 unién atornillada en el lado
del robot

Denominacion D

A-1S0125/1S0100 1601249

@ Conexion del lado del robot @ Ajuste para pasador de
@ Conexién del lado herramienta centraje
@ Circulo de orificios DIN Tornillo de fijacion para la
1S0-9409 unién atornillada en el lado
del robot

Denominacién D

A-150125/150160 1601250




AGM-Z 125

Unidad de compensacion

Kit de montaje para el detector de proximidad IN 80

Detectores de proximidad inductivos IN 80

18.5 230.7 ) 18.5
m} d
|
o j o
m} d H

Sensor de posicion final, instalado con el kit de montaje
Denominacion D
Juego de montaje para el interruptor de proximidad

AS-AGM-7-100/125-IN80 1601732

@® El kit de montaje, se debe solicitar opcionalmente como un accesorio.

@ Salida del cable Detector de proximidad IN

Sensor de posicidn final, instalado con el kit de montaje
Denominacion D Normalmente en combinacion
Juego de montaje para el interruptor de proximidad

AS-AGM-Z-100/125-IN80 1601732

Sensor inductivo de proximidad

IN 80-5-M12 0301578

IN 80-S-M8 0301478 o
INK 80-S 0301550

Sensor de proximidad inductivo con salida de cable lateral

IN 80-5-M12-SA 0301587

IN 80-S-M8-SA 0301483 o
INK 80-5-SA 0301566

@® Se precisan dos sensores (contacto cerrado/S) para cada unidad y se
pueden utilizar cables de prolongacién de manera opcional. El kit de
montaje, se debe solicitar opcionalmente como un accesorio. Tenga en
cuenta el radio minimo admisible de flexidn, para los cables del sensor.
Por lo general suele ser de 35 mm.




AGM-Z 125

Unidad de compensacion

sensor magnético electronico MMS

Sensor magnético programable MMS 22-PI1

o=

o=

(A7) salida del cable

Sensor MMS 22...

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

Sensor MMS 22...-SA

Denominacion D Normalmente en combinacion

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

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

(A7) salida del cable

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

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

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

Denominacion D Normalmente en combinacion

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

MMS 22-PI1-S-M8-PNP-HD 0301110 o
MMSK 22-PI1-S-PNP-HD 0301112

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




AGM-Z 125

Unidad de compensacion

Sensor magnético programable MMS 22-PI1

Sensor de posicion analégico MMS-A

@ Tope del sensor Sensor MMS 22...-Pl2-...

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

Denominacién D Normalmente en combinacion

MMS 22-PI12-5-M8-PNP 0301180 [ ]

MMS 22-PI2-5-M8-PNP-SA 0301186 [ ]

MMS 22-P12-S-M8-PNP-HD 0301130 [ )

@® Serequiere un sensor por unidad para monitorizar dos posiciones. Hay
disponibles opcionalmente cables de extensidn y distribuidores de
sensor. En el capitulo Sistema de sensores del catalogo se puede
consultar variantes de producto adicionales del sensor y més informa-
cién y datos técnicos.

@ Tope del sensor

Sensor MMS 22-A-...

Medicidn sin contacto, consulta de posicion multiple analégica para
cualquier cantidad de posiciones, de facil montaje en la ranura en C. Se
puede programar con la herramienta de programacién magnética MT
(incluida en el volumen de entrega, nim. de identif. 0301030) o la
herramienta de programacién enchufable ST (opcional). Sensor de la
posicion final, para montar en la ranura en CSi en la tabla provista se
indican las herramientas de programacién enchufables ST, la programa-
cién solo podra llevarse a cabo con estas herramientas.

Denominacion D
MMS 22-A-10V-M08 0315825
MMS 22-A-10V-M12 0315828

@® Se necesita un sensor por unidad de compensacion. En el capitulo
«Sistema de sensores» del catalogo, se pueden consultar més informa-
cién y datos técnicos.




AGM-Z 125

Unidad de compensacion

Sensor magnético MMS 22-10-Link

@ Tope del sensor Sensor MMS 22-10L-...

Sensor para monitorizacion multi-posicion mediante deteccion de la
carrera completa de compensacion. El sensor estda montado directamente
en laranura en Cde la unidad de compensacién. El sensor esta progra-
mado para la unidad de compensacién a través de la interfaz 10-Link, la
herramienta de programacién magnética MT (incluida en el volumen de
entrega; nim. de identif. 0301030) o la herramienta de programacion
enchufable ST (no incluida en el volumen de entrega; nim. de identif.
0301026). Se requiere un maestro 10-Link para la operacién.

Denominacion D
Sensor magnético programable
MMS 22-10L-M08 0315830
MMS 22-10L-M12 0315835

@® Se necesita un sensor por unidad de compensacién. En el capitulo
«Sistema de sensores» del catdlogo, se pueden consultar més informa-
cién y datos técnicos.




AGM-Z 125

Unidad de compensacion




AGM-Z 160L

Unidad de compensacion

Diagrama de carga - diseiio vertical Cargas max.

Carga atil

—2.5 mis? =5 m/s? =10 mis?
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Distancia del centro de gravedad
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Distancia del centro de gravedad

Datos técnicos

Denominacion AGM-Z 160L

1D 1575993

Trayecto de compensacién Z [mm] 20

Fuerza por muelle min./max. [N] 900/1400

Presion de trabajo min./nom./max. [bar] 2.51616.5

Precision de repeticion [mm] 0.02

Conexidn del lado del robot 1S0 9409-1-160-6-M10
Conexidn del lado herramienta 1S0 9409-1-160-6-M10
Peso [kg] 25.2

Temperatura ambiente min./max. [eq] 5160

Tiempo de extensidn/retraccion [s] 0.5/0.8

(arga excéntrica max. [mm] 650

Clase de proteccion IP 50

Momento dindmico max. Mx/My [Nm] 450

Momento dindmico méx. Mz [Nm] 450

Fuerza Fx max. dindmica [N] 2750

Fuerza Fy méx. dindmica [N] 2750

Fuerza Fz méx. dinamica [N] 3500

® Todos los datos técnicos pueden consultarse en schunk.com.




AGM-Z 160L

Unidad de compensacion

Vista principal AGM-Z 160L
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El esquema muestra la version basica de la unidad de compensacion en la A, a Conexidn neumatica de @ Circulo de orificios DIN
posicién extendida, sin tener en cuenta las dimensiones de las opciones bloqueo 1S0-9409
descritas a continuacién. B, b Conexion neumatica de @3 Ajuste para pasador de
desbloqueo centraje
@ Conexion del lado del robot @ Ajuste para el centraje
@ Conexion del lado herramienta Ranura para los sensores
@ Perforacion de orificios magnéticos
pasantes para la unién roscada Conexién de aire retraida A
con tornillo (bloqueada)

@ Conexidn de aire extendida B
(desbloqueada)




AGM-Z 160L

Unidad de compensacién

Desviacion

Diagrama de desviacion - disefio horizontal
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Distancia del centro de gravedad

Placa adaptadora A-1S0160/1S0125

® El diagrama muestra el cambio en la desviacion méaxima (fa) como
funcién del brazo de palanca (L) en el estado despresurizado y los
momentos (Mx,y) que acttian sobre la masa adicional fijada. El
diagrama no sustituye al disefio técnico.

Placa adaptadora A-1S0160/1S0200
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@ Conexién del lado del robot
@ Conexién del lado herramienta

@ Circulo de orificios DIN
1S0-9409

Denominacion D

A-150160/150125

1601252

@ Ajuste para pasador de
centraje

Tornillo de fijacion para la
unién atornillada en el lado
del robot

@ Conexién del lado del robot

@ Conexién del lado herramienta

@ Circulo de orificios DIN
1S0-9409

Denominacién D

@ Ajuste para pasador de
centraje

Tornillo de fijacion para la
unién atornillada en el lado
del robot

A-150160/150200 1601254




AGM-Z 160L

Unidad de compensacion

Kit de montaje para el detector de proximidad IN 80

Detectores de proximidad inductivos IN 80
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Sensor de posicion final, instalado con el kit de montaje
Denominacion D

Juego de montaje para el interruptor de proximidad
AS-AGM-Z-160L-IN80 1601734

@® El kit de montaje, se debe solicitar opcionalmente como un accesorio.

@ Salida del cable Detector de proximidad IN

Sensor de posicidn final, instalado con el kit de montaje
Denominacion D Normalmente en combinacion

Juego de montaje para el interruptor de proximidad

AS-AGM-Z-160L-IN80 1601734

Sensor inductivo de proximidad

IN 80-S-M12 0301578

IN 80-S-M8 0301478 [ ]
INK 80-S 0301550

Sensor de proximidad inductivo con salida de cable lateral

IN 80-5-M12-SA 0301587

IN 80-S-M8-SA 0301483 ®
INK 80-5-SA 0301566

@® Se precisan dos sensores (contacto cerrado/S) para cada unidad y se
pueden utilizar cables de prolongacién de manera opcional. El kit de
montaje, se debe solicitar opcionalmente como un accesorio. Tenga en
cuenta el radio minimo admisible de flexidn, para los cables del sensor.
Por lo general suele ser de 35 mm.




AGM-Z 160L

Unidad de compensacion

sensor magnético electronico MMS

Sensor magnético programable MMS 22-PI1

o=

o=

(A7) salida del cable

Sensor MMS 22...

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

Sensor MMS 22...-SA

Denominacion D Normalmente en combinacion

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

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

(A7) salida del cable

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

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

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

Denominacion D Normalmente en combinacion

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

MMS 22-PI1-S-M8-PNP-HD 0301110 o
MMSK 22-PI1-S-PNP-HD 0301112

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




AGM-Z 160L

Unidad de compensacion

Sensor magnético programable MMS 22-PI1

Sensor de posicion analégico MMS-A

e

Sensor MMS 22...-PI2-...

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

Denominacién D Normalmente en combinacion

MMS 22-PI12-5-M8-PNP 0301180 [ ]

MMS 22-PI2-5-M8-PNP-SA 0301186 [ ]

MMS 22-P12-S-M8-PNP-HD 0301130 [ )

@® Serequiere un sensor por unidad para monitorizar dos posiciones. Hay
disponibles opcionalmente cables de extensidn y distribuidores de
sensor. En el capitulo Sistema de sensores del catalogo se puede
consultar variantes de producto adicionales del sensor y més informa-
cién y datos técnicos.

@ Tope del sensor

Sensor MMS 22-A-...

Medicidn sin contacto, consulta de posicion multiple analégica para
cualquier cantidad de posiciones, de facil montaje en la ranura en C. Se
puede programar con la herramienta de programacién magnética MT
(incluida en el volumen de entrega, nim. de identif. 0301030) o la
herramienta de programacién enchufable ST (opcional). Sensor de la
posicion final, para montar en la ranura en CSi en la tabla provista se
indican las herramientas de programacién enchufables ST, la programa-
cién solo podra llevarse a cabo con estas herramientas.

Denominacion D
MMS 22-A-10V-M08 0315825
MMS 22-A-10V-M12 0315828

@® Se necesita un sensor por unidad de compensacion. En el capitulo
«Sistema de sensores» del catalogo, se pueden consultar més informa-
cién y datos técnicos.




AGM-Z 160L

Unidad de compensacion

Sensor magnético MMS 22-10-Link

Sensor MMS 22-10L-...

Sensor para monitorizacion multi-posicion mediante deteccion de la
carrera completa de compensacion. El sensor estda montado directamente
en laranura en Cde la unidad de compensacién. El sensor esta progra-
mado para la unidad de compensacién a través de la interfaz 10-Link, la
herramienta de programacién magnética MT (incluida en el volumen de
entrega; nim. de identif. 0301030) o la herramienta de programacion
enchufable ST (no incluida en el volumen de entrega; nim. de identif.
0301026). Se requiere un maestro 10-Link para la operacién.

Denominacion D
Sensor magnético programable
MMS 22-10L-M08 0315830
MMS 22-10L-M12 0315835

@® Se necesita un sensor por unidad de compensacién. En el capitulo
«Sistema de sensores» del catdlogo, se pueden consultar més informa-
cién y datos técnicos.




AGM-Z 160L

Unidad de compensacion
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