i
R Werkzeugwechsler LU TK-SERIE

PERIPHERIEN FUR ROBOTER

Funktionsprinzip

Der Verriegelungsmechanismus des Werkzeugwech- Fur die SignalUbertragung werden gefederte Kontak-
selsystems wird Uber Kugeln realisiert. Die Kugeln te eingesetzt. Durch die Federung wird ein Abknicken
werden Uber eine Schrdge in einen Bund gedriickt. der Kontakte vermieden. Die einzelnen Kontaktstifte
Bei Luftdruckabfall werden die Kugeln tber eine im lassen sich bei eventuellem Verschleil3 einzeln durch
Kolbenraum integrierte Feder im Bund gehalten, wo- eine Steckverbindung austauschen. Hierdurch wird
durch eine Selbsthemmung bei Druckluftabfall ge- eine hohe Lebensdauer und Ubertragungssicherheit
wahrleistet wird. Eine gefederte Abdeckplatte schiitzt gewahrleistet.

den Verriegelungsmechanismus vor Verschmutzung.
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Zentrierbuchse Kugelriickstellring

Greiferseite

SCHNITT TK-125

Funktion-TK-entkoppelt Funktion-TK-gekoppelt Funktion-TK-verriegelt




. Werkzeugwechsler

ALLGEMEINE GRUNDDATEN

Betriebsdruck min:
Betriebsdruck max:
Wartung:
Temperaturbereich:
Antrieb:

Material:

Toleranzangabe Gewinde:

Toleranzangabe
Passstiftbohrung:

4,5 bar

8 bar

Siehe Betriebsanleitung

5°C-80° C (hoher auf Anfrage)

Pneumatisch mit Greifkraftsicherung Gber Feder
Gehduse hochfestes Aluminium hardcoatiert/
teilweise geharter Stahl/

Funktionsteile geharteter Werkzeugstahl

+/-0,1

+/- 0,02

ANWENDUNG HORIZONTAL/ VERTIKAL
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TK-SERIE

Horizontale Anwendung

Vertikale Anwendung






