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NSR
Acoplamiento de robot

VERO®-S

Acoplamiento para el robot libre de mantenimiento,
para la manipulacion de pallets cerca de la mesa de la

maquina
f

Los acoplamientos roboticos de la serie VERO-S NSR han
marcado la pauta en el cambio de palés robotizado y de
alta eficiencia en mdquinas herramienta durante muchos
anos. Los tres mddulos robdticos NSR mikro 60,

NSR mini 100 y NSR 160 estan fabricados en aleacién de
aluminio de anodizado duro y alta resistencia. Gracias a su
bajo peso y a su disefio extremadamente estilizado, estos
mddulos permiten cargar muy cerca de la mesa de la
maquina. Por su parte, los palés pesados pueden manipu-
larse facilmente con los robustos médulos robdticos

NSR3 138 y NSR maxi 220.

Ventajas y beneficios

© !deal para la automatizacién
Carga muy cerca de la mesa de la maquina.

o Todos los mddulos pueden usarse con una presion en
el sistema de 6 bar
No se requieren amplificadores de presidn adicionales

© Posicionamiento mediante forma cénica corta
Interfaz de conexidn muy sencilla con una repetibi-
lidad < 0.02 mm

0 Sistema de carrera doble patentado para las fuerzas
de traccion mas elevadas
Transmisién de fuerzas alta en el menor espacio

Datos técnicos

© Bloqueo por unién de forma y con autorretencién
Incluso en caso de una caida de la presion, toda la
fuerza de tracciéon se mantiene.

© Turbo integrado como estandar
Fuerzas de retraccion aumentadas de hasta el 300 %

O Limpieza por purga de aire integrada en la version
estandar
Para proteger todas las superficies funcionales del
polvo y las virutas y garantizar la maxima fiabilidad
del proceso

© Deteccion inductiva del médulo, abierto o cerrado y
la presencia de pallets
Para una seguridad maxima del proceso

Denominacion Funcion turbo Fuerza de retraccion: Fuerza de traccion con Momento max. Mx Momento max. Mz

turbo
[kN] [kN] [Nm] [Nm]
NSR mikro 60 ° 0.5 1.5 15 32
NSR mini 100 ° 1 i 75 200
NSR3 160 ° [ 15 700 1600
NSR3 138 ° 8 28 1500 1600
NSR maxi 220 ° 12 50 4000 4000
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Funcion NSR3 160

NSR
Acoplamiento de robot

El procedimiento de sujecion del mddulo robot se lleva a cabo mediante un conjunto de muelles integrado. Un pistén axial y
un sistema cinematico de accionamiento patentado transforman la fuerza del muelle en fuerza de traccion maxima sobre el
pin de sujecion. La sujecidén se realiza mediante tres correderas de sujecion y cuenta con un sistema de autorretencidn.
Ademds, la fuerza pull-down puede incrementarse mediante la funcién turbo integrada. El médulo se abre de forma

neumatica, con una presion del sistema de 6 bar.

@ Centraje con conos cortos de alta precision
Asegura una conexidn con precision de p

® Carrera rapida y de sujecion patentada
Se garantizan altas fuerzas de traccion entre el pistén
y la corredera de sujecidn

©® Funcion turbo
Para la amplificacion de la fuerza de retraccion

@ Grandes superficies de contacto
Para la transmisidn de las fuerzas de traccion y
sujecion

© Sistema completamente sellado
Por consiguiente, libre de mantenimiento

0 Incrustaciones de acero con funcion de limpieza
integrada
Para la mas elevada resistencia al desgaste

Deteccion de la posicion de la corredera de sujecion.
Mddulo abierto o cerrado

Posible a través de detectores de proximidad
inductivos

Disefio con peso optimizado

Para las cargas mas elevadas

Proteccion antirrotacion

Para el posicionado del pallet de sujecidn

Radios de insercion en el perno de sujecion

Para la conexidn rapida y segura, incluso con angulos
inclinados y excentricidad

Activacion del médulo

Opcionalmente lateral o por la base

Tornillos de ajuste

Para un posicionamiento exacto del acoplamiento del
robot

Sistema neumatico

Accionamiento a 6 bar




NSR
Acoplamiento de robot

Centraje corto

El centraje conico de precision, en combinacion con el bloqueo
por forma y de autoretencién, distinguen al sistema de cambio
rapido de pallets SCHUNK.

Bloqueo mediante correderas de fijacion

Grandes superficies de contacto entre las correderas y los pernos
de sujecién en el bloqueo para una presion baja de la superficie,
de modo que se consigue una larga vida atil.

Union sencilla

Los radios de introduccién del perno de sujecion y el médulo de
sujecion facilitan el ensamblaje rapido y seguro, incluso con
angulos inclinados y desviacidn del centro.

Ventaja: se compensan las imprecisiones del robot.

Funcion turbo integrada

Para aumentar la fuerza de retraccion se aplica adicionalmente
aire comprimido al médulo de sujecién de punto cero durante la
fijacion. La funcién turbo multiplica hasta por &4 la fuerza de
retraccion (max. 50 000 N) en comparacidn con la sujecion
basada simplemente en la fuerza por muelle. Con la funcidn
turbo activada, pueden levantarse cargas mayores.

© Fuerza del muelle
Muelles de presidn inoxidables resistentes a la fatiga.

® Fuerza adicional
Derivada de la funcion turbo.

© Conexion para la funcion turbo

VERO®-§
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Diserio esbelto

Gracias al disefio extrafino del acoplamiento del robot, la carga
de la tarima puede efectuarse bastante cerca de la mesa de
mdéquina. Mediante la combinacién con los médulos paletiz-
adores NSA3, puede lograrse una altura muy baja: el recinto de la
mdquina sigue estando por lo tanto disponible para las piezas.

Limpieza basada en la purga de aire

La funcidon de limpieza integrada de serie garantiza una limpieza
6ptima de la superficie de trabajo plana, el cono de centrado, el
taladro central y la proteccién antirrotacion. Los taladros forman
una pelicula de aire entre el acoplamiento del robot y el acopla-
miento del pallet, y se encargan de la limpieza de todas las
superficies de referencia.

Control del acoplamiento del robot

El accionamiento de la apertura y la funcidn turbo, puede llevarse
a cabo opcionalmente de forma lateral o por la base. Las cone-
xiones para la purga de aire, se encuentran en el lateral.

© Abrir
® Funcién turbo
© Purga de aire

Proteccion antirrotacion para pallets

El palé se recoge mediante un piston de sujecién, del acopla-
miento del robot. La proteccidn antirrotacion alrededor del eje
longitudinal intermedio se coloca, bien mediante planos laterales
inclinados, o bien a través de dos pasadores cilindricos en la
parte frontal.

© Posibilidad 1
Proteccion antirrotacion a través superficies laterales en el
acoplamiento del robot

® Posibilidad 2
Proteccion antirrotacion a través de dos pasadores cilindricos
en la parte frontal del acoplamiento del robot

NSR
Acoplamiento de robot
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Acoplamiento de robot

Automatizacion econdémica de maquinas herramienta

sin conduccion de fluidos

Con el acoplamiento de fluidos VERO-S, las maquinas herramienta
que no tienen orientacion de fluidos en el interior de la maquina
pueden ya cargarse de forma automatica. Tanto los mddulos
VERO-S como los sistemas de sujecion neumaticas pueden
accionarse mediante el acoplamiento de fluidos en la orientacion
de fluidos del lado del robot. El acoplamiento de fluidos puede
adaptarse a todas las estaciones de sujeciéon VERO-S NSL plus y
VERO-S NSL3 estandar.

© Estacion de sujecion VERO-S NSL3
Se utilizan como base para un intercambio repetible y rdpido
de dispositivos de sujecion.

® Acoplamiento de fluidos
Reequipamiento sencillo en todas estaciones de sujecion
estandar

©® Boquilla de acoplamiento
Las fuezas de acoplamiento dependen del robot, la estacion
de sujecién y el dispositivo de sujecion

O Acoplamiento de robot
Precision de posicionamiento requerida:
Radial £0,3 mm
Axial +0,5 mm

© Paleta de sujecion con prensa de sujecion TANDEM KSP3
Las paletas de sujecion para accionar los dispositivos de
sujecion neumatica a través de la paleta no pueden
reequiparse.

VERO®-§
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Opciones de control

Deteccion abierta o cerrada (opcional)

A través de los interruptores magnéticos correspondiente
(accesorios), se puede detectar la posicion de las correderas de
sujecion (mddulo abierto - cerrado). Los interruptores magnéticos
pueden fijarse en el exterior del médulo y su colocacion se
realiza en pocos minutos. Esta deteccidn garantiza la seguridad
maxima del proceso, en el uso diario del NSR.

© Acoplamiento del robot cerrado
® Acoplamiento del robot abierto

Deteccion de presencia de la presencia de palets

Mediante un sensor de proximidad inductivo (accesorios), se
detecta directamente la presencia del piston de sujecion y de
esta forma la presencia del pallet. Esta deteccidn garantiza la
seguridad maxima del proceso, en el uso diario del NSR.

Supervision a través de una unidad dotada de

interfaz 10-Link

Con el mdédulo robdtico NSR3 138, los estados "maddulo abierto",
"mddulo cerrado", "médulo cerrado con perno de sujecion"y
"presencia de palé" se registran por primera vez mediante una
unidad de deteccidn y se transfieren al mando de la maquina a
través de una interfaz 10-Link. Se trata de una conexidn punto a
punto independiente del bus de campo que permite intercambiar
eventos y datos de proceso y servicio entre el control de la
mdquina y el dispositivo de sujecidn, y que puede integrarse en
casi cualquier sistema de bus de campo.

NSR
Acoplamiento de robot
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Acoplamiento de robot

Modulos robdéticos ligeros

Madulos roboticos ligeros de aleacion de aluminio

anodizado duro

Los tres mddulos robdticos NSR mikro 60, NSR mini 100 y NSR3 160
estdn fabricados en aleacidn de aluminio de anodizado duroy
alta resistencia. Su bajo peso y disefio extremadamente delgado
permiten cargar la maquina muy cerca de su mesa.

NSR mikro 60

Acoplamiento robotico extremadamente delgado fabricado en
aleacion de aluminio anodizado duro para manipular palés
pequenos con una capacidad de par de hasta 15 Nm.

NSR mini 100

Acoplamiento robdtico extremadamente delgado fabricado en
aleacion de aluminio anodizado duro para manipular palés
pequefos con una capacidad de par de hasta 75 Nm.

NSR3 160

Acoplamiento robédtico extremadamente delgado fabricado en
aleacion de aluminio anodizado duro para la manipulacidn de
palés con una capacidad de par de hasta 700 Nm.
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Acoplamiento de robot

Modulos roboticos robustos

Maddulos roboticos robustos para la manipulacion

palés pesados

El disefio especial de los mddulos robdticos NSR3 138 y

NSR maxi 220 garantiza una gran robustez con una elevada
capacidad de par. De este modo, los robots pueden manipular
facilmente incluso palés pesados.

NSR3 138

Acoplamiento robdtico robusto para manipular palés pesados con
una capacidad de par de hasta 1500 Nm.

NSR maxi 220

Acoplamiento robdtico robusto para manipular palés pesados con
una capacidad de par de hasta 4000 Nm.
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Acoplamiento de robot

Acoplamiento de medios VERO-S

Con el acoplamiento de fluidos VERO-S, las maquinas herramienta
que no tienen orientacion de fluidos en el interior de la maquina
pueden ya cargarse de forma automatica. Tanto los médulos
VERO-S como los sistemas de sujecién neumaticas pueden
accionarse mediante el acoplamiento de fluidos en la orientacion
de fluidos del lado del robot. El acoplamiento de fluidos puede
adaptarse a todas las estaciones de sujecion VERO-S NSL plus 'y
VERO-S NSL3 estdndar.

1. Estacion de sujecion con acoplamiento de medios

Cada estacidn de sujecion NSL3 puede equiparse con un acopla-
miento de medios especialmente disefiado.

2. Apertura de la estacion de sujecion

El robot abre la estacion de sujecién con una unidad de transfe-
rencia de medios que estd fijada lateralmente a la mesa de la
mdquina. Una valvula de retencién garantiza que la estacion de
sujecion permanezca abierta.

3. Carga automatizada de la estacion de sujecion

A continuacion, el dispositivo de sujecién puede cargarse en la
estacion de sujecidn. Durante el proceso de carga, el dispositivo
de sujecidn puede abrirse simultdneamente y, gracias a la vélvula
de retencién, permanece permanentemente abierto incluso
después del desacoplamiento.

10
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Acoplamiento de robot

4. Bloqueo de la estacion de sujecion

Los modulos pueden ventilarse y cerrarse acoplandolos de nuevo
a la unidad de transferencia de material de la estacion de
sujecion. Como resultado, el dispositivo de sujecidn se sujeta a la
estacion de sujecion de forma fiable para el proceso y con una
alta precision de repeticion.

5. Carga automatizada de piezas

La pieza puede cargarse de forma rapida y sencilla usando una
pinza de SCHUNK.

6. Bloqueo del dispositivo de sujecion

El dispositivo de sujecidn se sujeta acoplando de nuevo el robot a
la tarima de sujecion. A continuacién, puede comenzar el
mecanizado.

Version de sujecion alternativa

Alternativamente, este principio de sujecién también puede
aplicarse utilizando dispositivos de sujecién accionados mecani-
camente. En este ejemplo se utiliza una prensa autocentrante
KONTEC KSC3.




PKL 160

Acoplamiento de robot

Acoplamiento de pallets
Adecuada para mddulos de robot NSR3 160 y NSR 160

Material suministrado

Acoplamiento de pallets, perno de sujecidn, tornillos de fijacion, tapas, manual de instrucciones

Datos técnicos

VERO®-§

Denominacion D Material Max. tamafio del palet Peso
[mm] [kel
PKL 160 0471930 Aluminio 500 x 500 1.5
43.3
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Sujeto a modificaciones técnicas.

@ Placa con espesor minimo
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https://schunk.com/de/de/p/000000000000471930?utm_source=SPT-Katalog-PDF&utm_medium=Variante
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Acoplamiento de robot

Accesorios

Pines de sujecion SPx

Pines de sujecion estandar con rosca M16
para la conexion por unién de forma de

las piezas o dispositivos con mddulos de
sujecion NSE3.

Indicado para Denominacion D

PKL 160 SPA 40-16 0471064



https://schunk.com/de/de/p/000000000000471064?utm_source=SPT-Katalog-PDF&utm_medium=Variante
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