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Modut kompensacyjny AGM-W

Modutowy modut kompensacyjny z kompensacja katowa stuzacy do kompensowania niedoktadnosci i tolerancji. Jako czes¢
rodziny produktéw AGM, AGM-W mozna elastycznie taczy¢ z AGM-Z, dzieki czemu zawsze zapewnia wtasciwe zachowanie
kompensacji w szerokim zakresie zastosowan.

Zakres zastosowania

Do zastosowan takich jak pobieranie pojemnikéw, zautomatyzowane zadania montazu i taczenia lub zadania zwigzane z
obstuga, na przyktad za pomocg chwytakéw magnetycznych, podczas ktérych wymagana jest niezawodna kompensacja.
Moduty kompensacyjne mozna stosowac w robotach, jak rowniez do zastosowan stacjonarnych.
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>
Zalety — Korzysci dla uzytkownika
Wydajna kompensacja katowa do kompensacji tolerancji i Do stosowania we wszystkich branzach dzieki smarowi
niedoktadnosci inaczej utozonych elementow. dopuszczonemu do kontaktu z zywnoscig Jest
Maksymalna elastyczno$¢ dzigki modutowosci rodziny e EwiE gcym fatwe wejscie do techno-
produktéw AGM mozliwe s kombinacje z Z. logii medycznej, automatyki laboratoryjnej oraz

przemystow farmaceutycznego i spozywczego. Wymagania

Blokada pneumatyczna w potozeniu centralnym dzieki normy EN 1672-2:2020 nie s3 w petni spetnione.

solidnemu mechanizmowi blokujgcemu. ] i ]
Wieksza stabilnosc procesu dzieki roznym opcjom moni-

torowania za pomoca przetgcznikéw magnetycznych lub
indukcyjnych przetacznikéw zblizeniowych

Uniwersalny z mozliwoscig adaptacji moment obrotowy
mozna regulowac w zaleznosci od ci$nienia i dostosowac
w zakresie swobody ruchu.
Kompensowac w pozycji poziomej lub pochytej Precyzyjna
kompensacje masy mozna uzyskac dzieki dodatkowemu
sprezaniu ttoka sterujacego.

il ™ 2

Rozmiary Masa obstugowa Kat kompensacyjny
llosc: 3 8..32kg *5°
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Opis dziatania

AGM-W umozliwia kompensacje katowa w osiach Xi Y. kompensacji ciezaru w réznych pozycjach przestrzennych.

Opatentowany katowy uktad kinematyczny pozwala na Modutowa i kompaktowa konstrukcja umozliwia tgczenie z
dopasowanie do inaczej utozonych komponentéw, innymi jednostkami AGM. Pozycje zablokowane i odbloko-
zapewniajac pewny chwyt. Ttok blokujacy zapewnia wane monitorowane s3 za pomoca przetgcznikéw magne-
centralne blokowanie jednostki i jego pewne zamoco- tycznych lub indukcyjnych czujnikéw zblizeniowych.

wanie. Jednoczes$nie ttok sterujacy moze by¢ uzywany do

~

]

() System mocowania zgodny z ISO (® Tiok sterujacy
po stronie robota i narzedzia, do fatwego montazu na Wykonany z hartowanej stali, umozliwia bezstopniowa
wiekszosci typoéw robotéw bez koniecznosci stosowania regulacje ptynnej pracy. W przypadku kompensacji w
dodatkowej ptyty adaptera pozycjach poziomych i pochytych zalecamy uzycie ttoka

sterujgcego w celu kompensacji ciezaru.
(@ Ttok blokujacy

wykonane z wytrzymatego aluminium do pneumatycznie & Opatentowana kinematyka katowa

uruchamianego, jednokierunkowego blokowania w umozliwia kompensacje w osiach X i Y
pozycji centralnej. Aby umozliwi¢ poruszanie sie w

trakcie procesu, zalecamy wywieranie nacisku na ttok ® Rowek kontrolny

blokujacy i ttok sterujacy. do monitorowania pozycji zablokowania

e —
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Ogolne informacje dotyczgce serii
Monitorowanie: poprzez przetacznik magnetyczny lub
indukcyjny czujnik zblizeniowy

Uruchamianie: pneumatyczne, przy uzyciu przefiltrowa-
nego sprezonego powietrza wg 1S0 8573-1:2010 [7:4:4].
Zasada dziatania: poprzez kinematyke katowa i ttoki
Zakres dostawy: Modut kompensacyjny w wersji zamowi-

onej, elementy do potgczen mechanicznych oraz infor-
macje dotyczace bezpieczenstwa. Instrukcje dotyczace

poszczegdlnych produktéw mozna pobrac ze stron schunk.

com/downloads-manuals.

Gwarancja: 24 miesigce

Trudne warunki sSrodowiskowe: Pamietaj, ze praca w
trudnych warunkach srodowiskowych (np. z chtodziwem
lub przy wystepowaniu pytu odlewniczego i sciernego)
moze w sposdb znaczny ograniczy¢ zywotnos¢ modutow
oraz nie jest objeta gwarancjg. Jednak w wielu przypad-
kach mozemy wypracowac rozwigzanie. Aby uzyskac
pomoc, skontaktuj sie z nami.

Obcigzenie momentem obrotowym: odnosi sie do
maksymalnego momentu trzymajacego modutu
kompensacyjnego.

Moment obrotowy oderwania: definiuje moment
obrotowy niezbedny do wprawienia modutu kompensa-
cyjnego w ruch.

Zuzycie ptynu: odnosi sie do zuzycia powietrza na jeden
cykl blokowania i odblokowywania

Przyktad zastosowania

Podczas pobierania z pojemnikéw
mozna kompensowac niedoktadnosci
dzieki kompensacji katowej, co
pozwala na skuteczne zdejmowanie
komponentdw o réznym utozeniu.

©® Modut kompensacyjny AGM-W

® Chwytak magnetyczny EMH
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Wiecej w ofercie SCHUNK...

Ponizsze komponenty jeszcze bardziej zwiekszaja
produktywnos¢ produktu — stanowia odpowiedni
dodatek umozliwiajgcy osiggniecie najwyzszego
poziomu funkcjonalnosci, elastycznosci, niezawodnosci
i kontroli produkgji.

Pneumatyczna zmieniarka Reczna zmieniarka narzedzi AGM-XY AGM-Z
narzedzi

-

Przetgczniki magnetyczne Indukcyjny czujnik Chwytak magnetyczny

Chwytak uniwersalny
zblizeniowy zasilany elektrycznie

Ptyty adaptera wg DIN ISO
9409

® Wiecej informacji o produktach znajduje sie na stronach tych produktéw lub w witrynie schunk.com.
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Przyktad zamowienia AGM-W

AGM - Wz - 080

Opis
AGM

Kierunek kompensacji
W = Kompensacja katowa
WZ = Kompensacja w osi Z i katowa (taczona)

Rozmiar
050
063
080
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Dane techniczne

Opis

Nrid.

Kat kompensacyjny

Moment obrotowy oderwania bez cisnienia
Moment blokujacy (A+B) Mx, My
Min./znam./maks. ci$nienie robocze

Min./maks. cisnienie robocze - regulacja
sztywnosci

Powtarzalno$c¢ katowa

Itcze po stronie robota

Itacze po stronie narzedzia

Masa

Min./maks. temperatura otoczenia
(zas blokowania

Stopien ochrony IP

Maks. moment dynamiczny Mx/My
Maks. moment dynamiczny Mz
Sita Fx maks. dynamiczna

Sita Fy maks. dynamiczna

Sita Fz maks. dynamiczna

[°]

[Nm]
[Nm]
[bar]

[bar]

[l

[kg]
[l
[s]

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

Schemat obcigzenia - ustawienie
pionowe, zablokowane

Maks. obcigzenia

Nosnosc

—2.5 mis? =5 mis? =10 mfsz ;=

88
=
£

L [mm] 100 150 200 250 300

Odlegtosc srodka ciezkosci

Schemat obcigzenia - konfiguracja
pozioma, zablokowana

No$nos¢
i
|
—25mjs2  —5mjsz =10 misz |
20
18
16
1l
12
10
8
6 —
[ ——y
w ]
X, i
£ L[mm] 100 150 200 250 300

Odlegtosc Srodka ciezkosci

Il Mx 55 Nm [l Fx maks.500 N
maks.

[ My 55 nm [ Fy maks.500 N
maks [l Fz maks.600 N

WM SSNM o g max. 1500 N
maks.

AGM-W 063
1575997
£5

3

30

416/6.5

0/6.5

0.05

1S0 9409-1-63-4-M6
1S0 9409-1-63-4-M6
2.3

5/60

0.08

40

20

35

220

220

300

® Wiecej danych technicznych mozna znaleZ¢ na stronie schunk.com.

® Jest to suma wszystkich obcigzen statycz-
nych, ktére moga dziata¢ na modut
kompensacyjny.

® Zalecamy uzycie ttokdw blokujacych oraz sterujacych dla tej procedury, natomiast dla kompensacji w pozycjach poziomych/pochylych uzycie ttoku
sterujgcego dla kompensacji ciezaru.
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Widok gtéwny AGM-W 063
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Rysunek przedstawia modut kompensacyjny w wersji podstawowej w @ Ztacze po stronie robota Pasuje do elementow
pozycji Srodkowej i odchylonej, bez uwzglednienia wymiaréw dla opcji @ Ztacze po stronie narzedzia centrujacych
oplsanych ponize. @ 0twér przelotowy potaczenia Gniazdo na przetacznik
Srubowego magnetyczny
@ Kotnierz ztacza zgodny z DIN Przytgcze powietrza A+B
1S0-9409 blokowane

@73 Pasuje do trzpieni centrujacych ©2 tacze kompensacyjne
powietrza B
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Ptyta adaptera A-1S0063/IS0050

Ptyta adaptera A-1S0063/1S0080

31.5+0.02

31.5+0.02

90° (4x)

@ It3cze po stronie robota
@ It3cze po stronie narzedzia
@ Kotnierz ztgcza zgodny z DIN

@ Pasuje do trzpieni centrujacych

Sruba mocujaca do ztacza
srubowego po stronie robota

1S0-9409
Opis Nrid.
A-1S0063/1S0050 1601241

Zestaw montazowy dla czujnika zblizeniowego IN 80

@ It3cze po stronie robota
@ It3cze po stronie narzedzia

@ Kotnierz ztgcza zgodny z DIN
1S0-9409

@ Pasuje do trzpieni centrujacych

Sruba mocujaca do ztacza
srubowego po stronie robota

Opis Nrid.

A-150063/1S0080 1601243

Indukcyjne czujniki zblizeniowe IN 80

16.5

Uktad monitorowania potozenia kraricowego mozna zamontowac za
pomocg zestawu montazowego.

Opis Nrid.
AS-AGM-W-063/080-IN80 1601745

® Zestaw montazowy nalezy zamawiac opcjonalnie jako akcesorium.

@ Wyjscie przewodu Indukcyjny czujnik zblizeniowy

Uktad monitorowania potozenia kraricowego mozna zamontowac za
pomoca zestawu montazowego.

Opis Nrid. (zesto w potaczeniu
AS-AGM-W-063/080-IN80 1601745

IN 80-5-M12 0301578

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

IN 80-5-M12-SA 0301587

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

® Na modut wymagany jest jeden czujnik (zamknigcialS); opcjonalnie
kabel przedtuzajacy. Zestaw montazowy nalezy zamawiac opcjonalnie
jako akcesorium. W przypadku kabli czujnikéw nalezy pamietac o
dozwolonym promieniu zagiecia. Zwykle wynoszg on 35 mm.
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Elektroniczny przetgcznik magnetyczny MMS

Programowalny przetgcznik magnetyczny MMS 22-PI1

90 = =

17

| [,

@ Wyjscie przewodu

Czujnik MMS 22..

Monitorowanie potozenia kraricowego do zamocowania w szczelinie w
ksztatcie litery C.

Opis Nrid. (zesto w potaczeniu
MMS 22-5-M8-PNP 0301032 [
MMSK 22-S-PNP 0301034

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

® Do monitorowania potrzebny jest jeden czujnik na modut. Opcjonalnie
dostepne sg kable przedtuzajgce i rozdzielacze czujnikowe. Dodatkowe
warianty czujnikdw oraz dalsze informacje i dane techniczne mozna
znaleZ¢ w rozdziale katalogu poswigeconym systemowi czujnikéw.

@ Wyjscie przewodu

Czujnik MMS 22 PI1-...

Monitorowanie jednej zaprogramowanej pozycji na jeden czujnik; uktad
elektroniczny zintegrowany w czujniku. Mozliwos¢ zaprogramowania za
pomocg magnetycznego narzedzia programujacego MT (wchodzi w zakres
dostawy, ID 0301030) lub wtykowego narzedzia programujacego ST
(opcjonalne). Monitorowanie potozenia kraricowego do zamocowania w
szczelinie w ksztatcie litery C. Jesli w tabeli wymieniono wtykowe
narzedzia programujace ST, wowczas programowanie jest mozliwe jedynie
za pomocg narzedzi ST.

Opis Nrid. Czgsto w potaczeniu
MMS 22-PI1-5-M8-PNP 0301160 [ )
MMSK 22-PI1-S-PNP 0301162

MMS 22-PI1-S-M8-PNP-SA 0301166 [ ]
MMSK 22-PI1-S-PNP-SA 0301168

MMS 22-PI1-S-M8-PNP-HD 0301110 [ ]
MMSK 22-PI1-S-PNP-HD 0301112

® Do monitorowania potrzebny jest jeden czujnik na modut. Opcjonalnie
dostepne sg kable przedtuzajace i rozdzielacze czujnikowe. Dodatkowe
warianty czujnikdw oraz dalsze informacje i dane techniczne mozna
znaleZ¢ w rozdziale katalogu poswigeconym systemowi czujnikéw.
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Spanntechnik
Greiftechnik
Automatisierungstechnik

Bahnhofstr. 106 - 134
D-74348 Lauffen/Neckar
Tel. +49-7133-103-0
Fax +49-7133-103-2399
info@de.schunk.com
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