Sistema de pinza de vacio (€ &5

(nevo (Modelo de ventosa/modelo de espuma)
Q IO-Link

Adecuado para paletizado
y despaletizado de carton
corrugado, etc.

a
Moédulo eyector
Gombina todas las funciones necesarias para la adsorcion
Eyector Silenciador
Vélvula de alimentacion Presostato
(Nuevo 3 tipos de valvula de alimentacion
2 posiciongs, biestable , ~
N e oo | | Vélvula de venteo atmosférico
Todos los tamanos son . Se puede utilizar
compatibles con 10-Link fi‘c"”;T”tﬁ ,C‘i”,eCta”do
cable eléctrico y un
conexionado de aire
@EVO
Modelo de ventosa/ Modelo de espuma
Serie ZGP Serie ZGS
T
Emisiones de CO:2 »
Compatible con los robots (Consumo de aire) Fuerza de elevacion
colaborativos de 4 empresas
UNIVERSAL ROBOTS Max. 15 % de reduccion 440 N (200 x 120) (a6 kPa
OMRON/TECHMAN ROBOT (Comparacién con SMC)
FANUG Eyector con nuevo disefio 880 N (300 x 180) (a-s3 e
YASKAWA Electric 227 I/min (ANR) < 270 I/min (ANR) 21 44 N (400 x 240) (a 75 kPa)

Comparado con la serie ZL6H
(Presién de alimentacioén: 0,6 MPa)

Serie ZGP/ZGS 2 S\MC

CAT.EUS100-169C-ES
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Sistema de pinza de vacio (modelo de ventosa/modelo de espuma) Serie ZGP/ZGS

Modelo de ventosa/serie ZGP

B Tamafo 400 mm x 240 mm/4,3 kg1 Diametro de ventosa: @ 25 x 96 uds.

Modelo basico

—

79 mm+1
a la superficie .,
superior del Diametro de ventosa: @ 50 x 27 uds.
soporte para
montaje en
robot
400 mm
240 mm
Consulta los didametros de ventosa, cantidades y las guias
de seleccion para otros tamafios en las paginas 11y 12.
B Tamano 300 mm x 180 mm/2,2 kg*1 B Tamano 200 mm x 120 mm/1,5 kg*1
Soporte recto
113 mm+1a 85,5 mm=1
la superficie a la superficie
superior del superior del
soporte para soporte para
montaje en robot montaje en
robot

Soporte

\_ desplazable
300 mm 1m 200 mm
180 mm

*1 Cuando el diametro de ventosa es @ 25. Puede variar dependiendo del robot compatible.
# Consulta el esquema de dimensiones para otras dimensiones.

Una amplia variedad de soportes para montaje en robot adecuados para diferentes robots y aplicaciones

Para tamafio 400 mm x 240 mm Para tamafos 300 mm x 180 mm, 200 mm x 120 mm
Simbolo Soporte para montaje en robot Simbolo Soporte para montaje en robot
1 Modelo bésico (conforme a la norma ISO 9409-1-50-4-M6) 1 Placa de herramienta + Placa principal
2 Modelo basico (conforme a la norma ISO 9409-1-50-4-M6) + 2 Soporte desplazable
Soporte desplazable 3 Placa de herramienta Unicamente
4 Soporte recto

Consulta a continuacion los detalles.
- Forma de pedido = p. 18
- Soporte para montaje en robot = p. 61 a 66
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Sistema de pinza de vacio (modelo de ventosa/modelo de espuma) serie ZGP/ZGS

Modelo de espuma/serie ZGS

B Tamafo 400 mm x 240 mm/3,9 kg*1

Modelo basico

—

400 mm
|
240 mm

B Tamafo 300 mm x 180 mm/1,8 kg*1 B Tamafo 200 mm x 120 mm/1,3 kg*1

Placa de herramienta +
Placa principal

/ 81,5 mm=1

a la superficie

75 mm#1aia
superficie superior
del soporte para
montaje en robot

Placa de herramienta +
Placa principal

superior del o
soporte para 8|1 ,5 rr1f1m
montaje en ala Sl_lped I(I:le
robot superior de
soporte para
montaje en

robot
[
300 mm 200
m 12m o

#1 Cuando el grosor de la espuma es 20 mm. Puede variar dependiendo del robot compatible
# Consulta el esquema de dimensiones para otras dimensiones.

Una amplia variedad de soportes para montaje en robot adecuados para diferentes robots y aplicaciones

Para tamafio 400 mm x 240 mm Para tamafos 300 mm x 180 mm, 200 mm x 120 mm
Simbolo Soporte para montaje en robot Simbolo Soporte para montaje en robot
1 Modelo bésico (conforme a la norma ISO 9409-1-50-4-M6) 1 Placa de herramienta + Placa principal
2 Modelo basico (conforme a la norma ISO 9409-1-50-4-M6) + 2 Soporte desplazable
Soporte desplazable 3 Placa de herramienta Unicamente
4 Soporte recto

Consulta a continuacion los detalles.
- Forma de pedido = p. 36
- Soporte para montaje en robot = p. 61 a 66
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Sistema de pinza de vacio (modelo de ventosa/modelo de espuma) serie ZGP/ZGS

Tamafio Diagrama de diseno

400 mm x 240 mm

Soporte para montaje en robot

Cubierta
de soporte

Maoédulo eyector

Conexionado
de presostato

Conjunto "

Presostato
ﬁ del eyector
Valvula de

alimentacion

Valvula de venteo
atmosférico

Conexion de deteccion de presion
en un orificio de espuma central

Cable con conector
para robot compatible

(1

Conector M8

Placa base

Conexion de alimentacion para presion de aire
(con conexién instantanea)

: . Placa con ventosas
Cubierta de valvula

Espuma con placa

[Para ZGS] [Para ZGP]

Ejemplos de aplicaciones

Para la manipulacion de cartén Para traslado vertical
corrugado de pequeio tamano

p !

* El modelo con una valvula de retencién de vacio también tiene un muelle
integrado que permite la adsorcion vertical.

SVC
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Sistema de pinza de vacio (modelo de ventosa/modelo de espuma) serie ZGP/ZGS

Tamafio Diagrama de diseno

300 mm x 180 mm %@ Placa principal
200 mm x 120 mm
'q
r
Placa de herramienta de herramienta I

Cubierta de vélvula

Presostato

Cubierta del eyector

Aislante acustico
Conexion de alimentacion para presion de aire ‘
(con conexién instantanea) Conjunto del eyector ficticio

Valvula de alimentacién

Valvula de venteo atmosférico

Conexion de deteccion de
presién en un orificio de espuma

Conexioén de deteccion de
presién en la placa base

Placa con ventosas

Espuma con placa

[Para ZGS] [Para ZGP]

El diagrama muestra el tamafio 300 mm x 180 mm.

Ejemplos de aplicaciones

Para el traslado de 6 botellas de PET de 2 litros ~ Para el traslado vertical de cajas de cartén Para el traslado de cajas de cartén grandes

i Y (succion en las 4 esquinas)
|

"'!

> | 1"‘l

# El modelo con una valvula de
retencion de vacio también tiene un
muelle integrado que permite la

adsorcion vertical.

SMC 4
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Sistema de pinza de vacio (modelo de ventosa/modelo de espuma) serie ZGP/ZGS

Moédulo eyector

B Eyector con nuevo diseno para el sistema de pinza de vacio

® Se puede seleccionar el nimero de conjuntos ® Ahorro energético (Consumo de aire reducido
de eyector (2 uds., 4 uds., 6 uds.). en hasta un 15 % en comparacion con la serie ZL6H)

Mejora de las caracteristicas de caudal en el intervalo préctico por debajo de -50 kPa
Para tamaio 400 x 240 mm

Nimero de conjuntos | Caudal de succion Comparacion de caracteristicas de caudal
de eyector [I/min (ANRJ] — Presion de alimentacion: 0,6 MPa (ZGS*")/0,5 MPa (ZL6H)
D‘? -80 ~
2 322 £ ,
4 646 g 60
©
6 1022 > —40
°
« Para mas detalles, -
consulta las © -20| ZL6H ' . ~33
cEEcEreicEs ¢ caudkl g [Consumo de aire: 270 /min (ANR)] =~ =
S =% 100 200 300
* Los valores se suministran L )
Gnicamente como Caudal de succidn [I/min(ANR)]
referencia «1 Las caracteristicas de caudal de la unidad de eyector individual
. cuando el conjunto del eyector esta formado por 4 unidades.
. |ndlcad0r LED para Valvula de Valvula de venteo

alimentacion ON atmosférico ON

funcionamiento de la
valvula de alimentacion y
de venteo atmosférico.

B 3 tipos de valvula de alimentacion

@evo 2 posiciones, biestable ®N.A. (2 posiciones, monoestable) ®N.C. (2 posiciones, monoestable)

M Posibilidad de modificar el diametro y tipo de ventosa y el tipo de espuma.

+ Consulta las piezas necesarias para realizar cambios en el manual de funcionamiento.

—
Bloque Conexidn de deteccion de presion en un orficio de espuma central
Usado para Usado para afiadir una conexion de
cerrar el orificio deteccion de presion en un orificio B
en la placa base jde espuma en el centro
=

Espuma con placa

Placa con ventosas (diametro de ventosa @ 50)
Placa con ventosas (diametro de ventosa @ 25)

o
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Sistema de pinza de vacio (modelo de ventosa/modelo de espuma) serie ZGP/ZGS

+1 Unicamente para tamafios 300 x 180 mm y 200 x 120 mm

Sencillo cambio de herramientas gracias al cambiador de herramientas comun*1

¢ Sencillo cambio de herramientas (cambiador manual)
- Posibilidad de fijar las herramientas

simplemente apretando los 2 pernos de fijacion.
- Reduce el tiempo de trabajo

# Ten en cuenta que la fuerza de elevacion puede estar limitada
si se usan la placa de herramienta y la placa principal.

Consulta la «Guia de seleccién de la placa de succion»
para obtener més detalles.

Placa principal

g Perno de fijacion :| m

S

Placa de I

Placa de
herramienta
Placa de I I
herramienta

herramienta e

r"

Sistema de pinza de vacio Sistema de pinza de vacio
(modelo de espuma) (modelo de ventosa)

O
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Sistema de pinza de vacio (modelo de ventosa/modelo de espuma) serie ZGP/ZGS

Sistema de pinza de vacio (modelo de ventosa)

Material: FS61 (goma fluorada) mejora la resistencia a la abrasiéon
% Resistencia a la abrasion mas de 4 veces superior a la de las ventosas de uretano de SMC

Reducida succion de particulas (por ejemplo, particulas de papel) gracias al filtro de malla
Se pueden sustituir sin necesidad de herramientas

Modelo de fuelle de 2,5 etapas B Se adapta a los cambios en la forma tras la adsorcion
! Es eficaz para adsorcion de cartén corrugado, que tiene escasa rigidez y
La carrera Iarga es experimenta deformacion.

adecuada para piezas con:

e Diferencias en altura

® Pasos

e Superficies inclinadas

® Piezas blandas que requieren amortiguacién

Se adapta a los
cambios en la forma

Pieza con gran deformacién

Con retén
B Permite el montaje directo con un solo toque M Valvula de retencion de vacio integrada

- Si se utilizan multiples ventosas en un Unico generador
de vacio, esto permite reducir las fugas de vacio en las
ventosas que no estan adsorbiendo una pieza, evitando
que la presion de vacio global disminuya.

- Sin restricciones sobre la orientacion durante la adsorcion

Plana con orificios Inserto

Montaje final

Inserta la ventosa en el orificio de
montaje presionando el retén

B Anillo interior

Anadir anillos interiores mejora la fuerza de retirada y el

Fuerza de (Carga maxima cuando se retira de forma
extraccion forzada un pieza del estado de adsorcion.)
| | i j
i i i i

rendimiento de adsorcion en superficies irregulares. 100 ;
h 80 Looo-- x« e T —
= 60 | i |
S | |
e : Valor de o ! ! i
wrf----- PN -
Anillo interior elongacion o ! ; : ! !
20 - | | T L
0
0 10 20 30 40 50 60
Carga Valor de elongacién [mm]
‘ * Para diametro @ 50

En caso de adsorcidn sobre una superficie seca, plana y uniforme a -60 kPa de presién de vacio

B Permite cambiar la disposicion de las ventosas dependiendo de la pieza
Si hay posiciones en la placa en las que no se requiere adsorcion debido al tamafio de la pieza o posiciones en las que se
producen fugas en la ventosa debido a perforaciones o irregularidades en la superficie de adsorcion, sustituir las ventosas

por tapones antes de empezar ayuda a evitar caidas de la preS|on de vacio de manera mas eficaz que si se usa una valvula
de retencion de vacio.

*

Todas las posiciones de la placa
deben tener montada una ventosa o
un tapon. Consulta «<Forma de
pedido» en la pagina 17 para mas
detalles. Consulta en la pag. 60 las
ref. individuales de las ventosas con
retenes y tapones.

Se colocan
tapones en
algunas
posiciones




Sistema de pinza de vacio (modelo de ventosa/modelo de espuma) serie ZGP/ZGS

Sistema de pinza de vacio (modelo de espuma)

@evo Se ha anadido una conexion de deteccion de presion en un orificio de espuma en el centro

Permite detectar la adsorcién de piezas pequenas cuando la pieza se adsorbe Unicamente por el
centro, algo que no seria posible usando solo los detectores de presién de espuma en los cuatro lados.

B Presostato integrado.
Permite detectar la presion en una espuma.

Con conexiones instantaneas @ 4 y tubo de poliuretano

L Presostato digital ZSE10
I

Conexionado Conexion de deteccion Conexion de deteccion
(YIS EIC de presion en un orificio de presion en la placa
(2 posiciones) | FEEIELEIE] base (1 posicion)

Es posible seleccionar la conexion de deteccion de
presién en funcion de la posicién de succion de la
pieza. (Para més informacién sobre el método de
cambio, consulta el manual de funcionamiento.)

Posicion de la conexion de Conexion de deteccion Conexion de deteccion
deteccion de presion en un de presion en un orificio de presion en un
orificio de espuma (5 posiciones) de espuma central orificio de espuma

Conexidn de deteccion de presion en

un orificio de espuma (5 posiciones)

B Posiciones de deteccion de presion seleccionables (300 mm x 180 mm, 200 x 120 mm)

- Elige entre deteccion de presién en la placa
base o deteccién de presion en un orificio
de espuma por medio de la referencia.

- Disponer de conexiones de deteccién
de presién en la unidad de eyector
proporciona un aspecto elegante en el
que el conexionado no es visible.
También elimina el riesgo de que el
conexionado se salga.

- El cliente puede cambiar mas adelante
las conexiones de deteccién de presion.

Ubicacion de la conexion de deteccion
de presion en un orificio de espuma

Ejemplo de uso de la conexién de deteccién de presion en un orificio de espuma

Conexién de deteccion J l_ Placa base Vs Conexidn de deteccion de presion en la placa base
de presién en un orificio i

N\ m Presién en la placa base: -50 kPa

de espuma
. s Esta conexion se puede usar para comprobar que la pieza
m Presion en un orficio de espuma: 0 kPa estd bien sujeta. Ten en cuenta, no obstante, que si se
Detecta la caida de la pieza Espuma produce la caida de una pieza, las valvulas de retencion de
vacio se cerraran y la presion de vacio en la placa base
Valvula de retencion de vacio  aumentara, impidiendo que se detecte la caida de la pieza.

Pieza

SMC 8
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Sistema de pinza de vacio (modelo de ventosa/modelo de espuma) serie ZGP/ZGS

Placa de succion

B Es posible seleccionar 2 placas de succion en funcion del tamano de la pieza.

Modelo de valvula de retencion de vacio

Elimina significativamente la posibilidad de caida de presion
de vacio cuando se usa con multiples piezas o cuando la
pieza es mas pequefia que la placa de succion.

=Una unidad puede adsorber piezas de varios tamanos.

O. O
IIII[II"II"

Pieza
Con pieza Sin pieza
Tope
Espuma Muelle

Filtro de malla
Medidas frente a polvo
Tamafio de malla @ 0,2 mm
(Guia)
Sin restricciones sobre la
orientacion durante la adsorcion
Posibilidad de traslado vertical.

Modelo de orificio fijo

Adecuado para uso con piezas que tienen
aproximadamente el mismo tamafio que la placa de succién
Elimina la caida de presién de vacio

O.

IIIIII

IIIIIII

Pieza

P OLL

TSI rrs

Espuma

* Lailustracién

como referen

Filtro de malla

Orificio de malla 0,1 x 0,1 mm (Guia)

anterior se proporciona Unicamente
cia y varia respecto a la construccion real.

B Es posible seleccionar 2 grosores de espuma en funcion de la forma de la superficie de la pieza.

Grosor de espuma: 20 mm

Grosor L

Pieza no

Pieza

Pequena | Pieza no uniforme

N

T uniforme

Pieza

m Pieza no uniforme



Sistema de pinza de vacio (modelo de ventosa/modelo de espuma) serie ZGP/ZGS

El montaje de un tope permite restringir la cantidad de compresion de la espuma.
Esto reduce el colapso de las celdas del interior de la espuma durante la succién.

Numero de ciclos: mejorado en mas de 2 veces

Mejorada durabilidad de la espuma gracias al tope

(Comparacién en condiciones de prueba de SMC, sin tope)

Numero de ciclos y presion de vacio final

Presion de vacio final [kPa]

75 €

Con tope

Cae por debajo del valor de
referencia tras 2,5 millones de ciclos

i Espuma Tope i

Modelo de valvula de retencion de vacio
Imagen

100 200
N° de ciclos (x 10.000)

300

# Basado en las condiciones de prueba de SMC a un 70 % de compresion.

Con tope (Modelo de valvula de retencion de vacio)

Placa de succioén

P

Tope
TR TR e
=
Pieza
Valor de
compresion:
Vacio ¢uemm (e Gm— T < T

O
2

Sin tope (Modelo de orificio fijo)

Pieza

Valor de
compresion:

.....................................................
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Sistema de pinza de vacio (modelo de ventosa/modelo de espuma) serie ZGP/ZGS

Placa con ventosas

[ Guia de seleccion del diametro de ventosa

Tamafo 400 mm x 240 mm | Diametro de ventosa @ 25 Diametro de ventosa @ 50
Area de succion [%]#4 100 % Aprox. 55 % 100 % Aprox. 55 %
0 Numero de ventosas [uds.] 96/96 51/96 27/27 15/27
, Presién de
Numero de| . )
) alimentacién 0%
conjuntos ) BCH
de eyector| SSt&ndar? Pieza: P li %
3% [MPa] ieza: Placa acrilica R
R0
Presion de vacio [kPa]*1 -75,0 -75,0 -17,8
Fuerza de elevacion [N]#2 2144 2144 —*5
Fuerza de elevacion| Elevacion horizontal
2k et considerando el | (Factor de seguridad: 4) 536 - 536 -
factor de seguridad |  Elevacion vertical
N] (Factor de sequridad: 8) 268 - 268 -
Presién de vacio [kPa]*! -75,0 -61,8 -75,0 -59,5
Fuerza de elevacion [N]#2 2144 702 2144 680
4 uds. 0,6 |Fuerzadeelevacion) Elevacion horizonta 536 175 536 170
considerando el | (Factor de sequridad: 4)
factor de seguridad| Elevacion vertical
N] (Factor de sequridad: 8) 268 87 268 85
Presién de vacio [kPa]*1 -75,0 -65,7 -75,0 -63,8
Fuerza de elevacion [N]#2 2144 746 2144 715
6 uds. 0,6 |Fuerzadeelevacion) Elevacion horizonta 536 186 536 178
considerando el | (Factor de sequridad: 4)
factor de seguridad | Elevacion vertical
N (Factor de seguridad: §) 268 93 268 89

+1 La presion de vacio es el valor medido real cuando se succiona una pieza sin fugas (placa acrilica) a la presion de alimentacion estandar. Los valores no estan garantizados.

%2 Lafuerza de elevacion es el valor real medido por SMC a la presion de vacio anterior y no es un valor garantizado. Es necesario establecer la idoneidad de la pieza en las condiciones reales de uso.

*3 Es la presion justo antes de la conexion (P) de alimentacion de presion de aire del sistema de pinza de vacio desciende durante la succion. Se ve afectado por la capacidad de suministro de aire, el
tamafio de las tuberias, el consumo de aire de otros equipos que estan en funcionamiento de forma simultanea, etc. Durante la generacion de vacio, la presion justo antes de la conexion (P) de
alimentacion de presion de aire del sistema de pinza de vacio desciende por debajo de la presion de alimentacion estandar.

=4 La vélvula de retencion de vacio puede no estar activada si el area de succién es pequefia.

+5 Esto indica que las valvulas de retencion de vacio no funcionan.

# AsegUrate de usarlo en condiciones en la que el factor de carga es 1 o inferior. Para méas detalles consulta el manual de funcionamiento.

[ Guia de seleccion del diametro de ventosa

300mmx180mm| Diametroldene

osa & Diametro de ventosa @ 50
Area de succion [%]+4 100 % Aprox. 50 % 100 % Aprox. 60 %
Beslinet Numero de ventosas [uds.] 56/56 28/56 15/15 9/15
Numero de|_. s
) alimentacion OO0 ©
conjuntos .
estandar3 . o
de eyector [MPa] Pieza: Placa acrilica
Presién de vacio [kPa]*1 -63,0 -3,2 -63,0
Fuerza de elevacion [N]#2 880 (400) —*5 880 (400)
Fuerza de elevacion| Elevacion horizontal B B
1 ud. 0,45 considerando el |(Factorde segurilad: 4 220 (100) 220 (100)
factor de seguridad|  Elevacion vertical
N] (Factor de sequridad: 8) 110/(50) - 110/(50) -
Presién de vacio [kPa]*1 -62,0 -48,0 -62,0 -49,6
Fuerza de elevacion [N]+2 880 (400) 298 880 (400) 335
Fuerza de elevacion| Elevacion horizontal
2 uds. 0,45 considerando sl |(Factorde segurilad: 4 220 (100) 74 220 (100) 83
factor de seguridad|  Elevacion vertical
N] (Factor de sequridad: 8) 110/(50) 87 110/(50) 41
Presién de vacio [kPa]*1 -60,0 -50,2 -60,0 -51,0
Fuerza de elevacion [N]#2 880 (400) 312 880 (400) 344
Fuerza de elevacion| Elevacion horizontal
3 uds. 0,45 considerando el |[Factorde seguridac 4 220 (100) 78 220 (100) 86
factor de seguridad|  Elevacion vertical
N] (Factor de sequridad: 8) 110/(50) 39 110/(50) 43

+1 La presion de vacio es el valor medido real cuando se succiona una pieza sin fugas (placa acrilica) a la presién de alimentacion estandar. Los valores no estan garantizados.

*2 La fuerza de elevacion es el valor real medido por SMC a la presion de vacio anterior y no es un valor garantizado. (Los valores entre paréntesis corresponden
a valores cuando se usan la placa de herramienta y la placa principal.) Es necesario establecer la idoneidad de la pieza en las condiciones reales de uso.

*3 Es la presion justo antes de la conexion (P) de alimentacion de presion de aire del sistema de pinza de vacio desciende durante la succion. Se ve afectado por la capacidad de suministro de aire, el
tamario de las tuberias, el consumo de aire de otros equipos que estan en funcionamiento de forma simultanea, etc. Durante la generacion de vacio, la presion justo antes de la conexion (P) de
alimentacion de presion de aire del sistema de pinza de vacio desciende por debajo de la presion de alimentacion estandar.

«4 La vélvula de retencion de vacio puede no estar activada si el area de succién es pequefia.

«5 Esto indica que las valvulas de retencion de vacio no funcionan.

# AsegUrate de usarlo en condiciones en la que el factor de carga es 1 o inferior. Para méas detalles consulta el manual de funcionamiento.
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Sistema de pinza de vacio (modelo de ventosa/modelo de espuma) serie ZGP/ZGS

Placa con ventosas

[0 Guia de seleccion del diametro de ventosa

200mm><120mm| PDiametro de ventosa O Diametro de ventosa O 50

Area de succién [%]*4 100 % Aprox. 50 % 100 % Aprox. 60 %
. Numero de ventosas [uds.] 24/24 12/24 8/8 5/8
5 Presion de
Numero de | _,. -
. alimentacion
conjuntos X
estandar#3 o)
de eyector [MPa] Pieza: Placa acrilica o (
Presién de vacio [kPa]*1 -63,0 -11,3 -63,0 -51,0
Fuerza de elevacion [N]#2 440 (400) —*5 440 (400) 229
1 ud. 045 |Fuerza deelevacion | Eeracknforizont 110 (100) - 110 (100) 57
’ considerando el | (Factor de seguridad: 4)
factor de seguridad | Ejayacién vertical
N (Factor de sequridad: 8) 55 (50) - 55 (50) 28
Presién de vacio [kPa]*1 -62,0 -54,7 -62,0 -54,9
Fuerza de elevacion [N]*2 440 (400) 168 440 (400) 242
2 uds. 0,45 | Fuerzade devacion | Hevaconhorzont 110 (100) 42 110 (100) 60
’ considerando el | (Factor de sequridad: 4)
factor de seguridad | Flayacion vertical
N (Factor de seguridad: 8) 55(50) 2 55(50) 80

+1 La presion de vacio es el valor medido real cuando se succiona una pieza sin fugas (placa acrilica) a la presion de alimentacién estandar. Los valores
no estan garantizados.

*2 La fuerza de elevacion es el valor real medido por SMC a la presion de vacio anterior y no es un valor garantizado. (Los valores entre paréntesis
corresponden a valores cuando se usan la placa de herramienta y la placa principal.) Es necesario establecer la idoneidad de la pieza en las
condiciones reales de uso.

+3 Es la presion justo antes de la conexién (P) de alimentacion de presién de aire del sistema de pinza de vacio desciende durante la succién. Se ve
afectado por la capacidad de suministro de aire, el tamafo de las tuberias, el consumo de aire de otros equipos que estan en funcionamiento de
forma simultanea, etc. Durante la generacién de vacio, la presion justo antes de la conexién (P) de alimentacién de presion de aire del sistema de
pinza de vacio desciende por debajo de la presién de alimentacion estandar.

=4 La vélvula de retencion de vacio puede no estar activada si el area de succién es pequefia.
+5 Esto indica que las valvulas de retencion de vacio no funcionan.
# AsegUrate de usarlo en condiciones en la que el factor de carga es 1 o inferior. Para méas detalles consulta el manual de funcionamiento.

N
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Sistema de pinza de vacio (modelo de ventosa/modelo de espuma) serie ZGP/ZGS

Placa de succion

1 Guia de seleccion de la placa de succion

400mmX240mm| 0Qa€lo de vVda d A€ rete on de vaclo Odelo ade O O O

Area de succion [%]*4 100 % Aprox. 50 % 100 % Aprox. 50 %
) EiestanGE Numero de orificios de succion [uds.] 91/91 42/91 91/91 42/91
Numero de| . )
. alimentacion o o o0 a
conjuntos ; 3 0 o o6
estandar* ) " 0 o »© |
de eyector Pieza: Placa acrilica = 0 o1
[MPa] = o L ﬂ
onesSsens o Ssonessesnsee es
Presién de vacio [kPa]*1 -75,0 -3,6 -75,0
Fuerza de elevacion [N]*2 2144 —*5 2144
Fuerza de elevacion|  Elevacion horizontal _
2uds: 0.58 considerando el | (Factor de seguridad: 4) 536 536 36
factor de seguridad | Elevacion vertical
N (Factor de seguridad: 8) 268 - 268 18
Presién de vacio [kPa]*1 -75,0 -57,0 -75,0 -27,6
Fuerza de elevacion [N]*2 2144 752 2144 364
Fuerza de elevacion |  Elevacion horizontal
4 uds. 0.6 considerando ¢l | (Factor de seguridad: 4) 536 188 536 91
factor de sequridad | Elevacién vertical
N (Factor de seguridad: 8) 268 94 268 45
Presién de vacio [kPa]*1 -75,0 -61,2 -75,0 -33,6
Fuerza de elevacion [N]*2 2144 808 2144 443
Fuerza de elevacion|  Elevacion horizontal
6 uds. 0.6 considerando el | (Factor de seguridad: 4) 536 201 536 110
factor de seguridad | Elevacion vertical
N (Factor de seguridad: 8) 268 100 268 55

%1 La presion de vacio es el valor medido real cuando se succiona una pieza sin fugas (placa acrilica) a la presién de alimentacion estandar. Los valores no estan garantizados.

%2 La fuerza de elevacion es el valor real medido por SMC a la presion de vacio anterior y no es un valor garantizado. Es necesario establecer la idoneidad de la pieza en las condiciones reales de uso.

*3 Es la presion justo antes de la conexién (P) de alimentacion de presién de aire del sistema de pinza de vacio desciende durante la succion. Se ve afectado por la capacidad de
suministro de aire, el tamafio de las tuberias, el consumo de aire de otros equipos que estan en funcionamiento de forma simultanea, etc. Durante la generacion de vacio, la
presion justo antes de la conexion (P) de alimentacion de presion de aire del sistema de pinza de vacio desciende por debajo de la presién de alimentacion estandar.

=4 La vélvula de retencion de vacio puede no estar activada si el area de succion es pequefia.

«5 Esto indica que las valvulas de retencion de vacio no funcionan.

= AsegUrate de usarlo en condiciones en la que el factor de carga es 1 o inferior. Para méas detalles consulta el manual de funcionamiento.

[ Guia de seleccién de la placa de succion

300mmx180mm| odelo de vélvula de retencion de vacio odelo de o o fijo

Area de succion [%]#4 100 % Aprox. 50 % 100 % Aprox. 50 %
P Numero de orificios de succion [uds.] 39/39 19/39 39/39 19/39
Numero de| . an
. alimentacion
conjuntos .
estandar3 . "
de eyector [MPa] Pieza: Placa acrilica
Presién de vacio [kPa]*1 -63,0 -5,0 -63,0 -15,4
Fuerza de elevacion [N]#2 880 (400) —*5 880 (400) 107
Fuerzade elevacion|  Elevacion horizontal B
1 ud. 0,45 coustindodl | Facion de sequridad: ) 220 (100) 220 (100) 26
factor de sequridad | Elevacion vertical
N (Factor de seguridad: 8) 110/(50) - 110/(50) 13
Presion de vacio [kPa]*1 -62,0 -51,0 -62,0 -27,7
Fuerza de elevacion [N]#2 880 (400) 350 880 (400) 186
Fuerza de elevacion|  Elevacion horizontal
2 uds. 0,45 corsideraniosl | Pactor de sequidad: 4) 220 (100) 87 220 (100) 46
factor de sequridad | Elevacion vertical
N (Factor de seguridad: 8) 110/(50) 43 110/(50) 23
Presion de vacio [kPa]*1 -60,0 -52,0 -60,0 -36,8
Fuerza de elevacion [N]+2 880 (400) 357 880 (400) 237
Fuerzade elevacion|  Elevacion horizontal
3 uds. 0,45 coustiadod | (Factor de sequidxc 4 220 (100) 89 220 (100) 59
factor de seguridad | Elevacion vertical
N (Factor de seguridad: 8) 110/(50) 44 110/(50) 29

+1 La presion de vacio es el valor medido real cuando se succiona una pieza sin fugas (placa acrilica) a la presion de alimentacion estandar. Los valores no estan garantizados.

#2 La fuerza de elevacion es el valor real medido por SMC a la presion de vacio anterior y no es un valor garantizado. (Los valores entre paréntesis corresponden
a valores cuando se usan la placa de herramienta y la placa principal.) Es necesario establecer la idoneidad de la pieza en las condiciones reales de uso.

*3 Es la presion justo antes de la conexion (P) de alimentacion de presién de aire del sistema de pinza de vacio desciende durante la succion. Se ve afectado por la capacidad de suministro de aire, el
tamafio de las tuberfas, el consumo de aire de otros equipos que estan en funcionamiento de forma simultanea, etc. Durante la generacion de vacio, la presion justo antes de la conexion (P) de
alimentacion de presion de aire del sistema de pinza de vacio desciende por debajo de la presion de alimentacion estandar.

=4 La valvula de retencion de vacio puede no estar activada si el area de succién es pequefia.

+5 Esto indica que las valvulas de retencion de vacio no funcionan.

# AsegUrate de usarlo en condiciones en la que el factor de carga es 1 o inferior. Para méas detalles consulta el manual de funcionamiento.
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Sistema de pinza de vacio (modelo de ventosa/modelo de espuma) serie ZGP/ZGS

Placa de succion

1l Guia de seleccion de la placa de succion

200 o x 120 7|

Oodeilo ae d e O ae d O Oaelo ade O O O
Area de succién [%]*4 100 % Aprox. 50 % 100 % Aprox. 50 %
Presion d NUmero de orificios de succién [uds.] 22/22 11/22 22/22 11/22
Nimero de| | coon %€
. alimentacion
conjuntos X
estandar+3
de eyector [MPa] Pieza: Placa acrilica
Presién de vacio [kPa]*1 -63,0 -51,0 -63,0 -26,8
Fuerza de elevacion [N]#2 440 (400) 190 440 (400) 80
Fuerza de elevacion | E'evacion horizontal
1 ud. 0,45 onedouatoel | (Factor de sequricad: 4) 110 (100) 47 110 (100) 20
factor de sequridad | Ejeyacion vertical
N (Factor de seguridad: 8) 55 (50) 23 55 (50) 10
Presién de vacio [kPa]*1 -62,0 -57,0 -62,0 -42.8
Fuerza de elevacion [N]*2 440 (400) 210 440 (400) 140
Fuerza de elevacion|  Elevacion horizontal
2 uds. 0,45 nddeamios] | [Factor de seguridad: 4 110 (100) 52 110 (100) 35
factor de seguridad | Elevacion vertical
N (Factor de seguridad: 8) 55(50) 26 55(50) i

*1 La presion de vacio es el valor medido real cuando se succiona una pieza sin fugas (placa acrilica) a la presion de alimentacién estandar. Los valores
no estan garantizados.

%2 La fuerza de elevacion es el valor real medido por SMC a la presiéon de vacio anterior y no es un valor garantizado. (Los valores entre paréntesis
corresponden a valores cuando se usan la placa de herramienta y la placa principal.) Es necesario establecer la idoneidad de la pieza en las condiciones

reales de uso.

+3 Es la presion justo antes de la conexién (P) de alimentacion de presién de aire del sistema de pinza de vacio desciende durante la succién. Se ve
afectado por la capacidad de suministro de aire, el tamafo de las tuberias, el consumo de aire de otros equipos que estan en funcionamiento de
forma simultanea, etc. Durante la generacion de vacio, la presién justo antes de la conexién (P) de alimentacién de presién de aire del sistema de
pinza de vacio desciende por debajo de la presién de alimentacion estandar.
+4 La vélvula de retencion de vacio puede no estar activada si el area de succién es pequefia.
* Asegurate de usarlo en condiciones en la que el factor de carga es 1 o inferior. Para méas detalles consulta el manual de funcionamiento.

Modelos
Especificaciones de la espuma e e NGmero de conjuntos de eyector
Grosor (Caudal méax. de succién)
~ Nivela s Fuga de aire de 400 x 240 300 x 180 200 x 120
iregularidades en la - ' una pieza
. Tamafio de pieza
superficie delantera/ Ba
trasera de la pieza ajo 1ud. x2 =2 uds. 1 ud. 1 ud.
) B Modelo de valvula de (322 I/min (ANR)) (162 I/min (ANR)) (162 I/min (ANR))
Uniforme 20 mm Pequefa » .
retencion de vacio
2 uds. x 2 = 4 uds. 2 uds. 2 uds.
(646 I/min (ANR)) (352 I/min (ANR)) (352 I/min (ANR))
o o
3 uds. x 2 =6 uds. 3 uds. _
Alto (1022 I/min(ANRY)) (515 I/min (ANR))
No uniforme 30 mm Grande Modelofﬁg orificio

O
z
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Sistema de pinza de vacio (modelo de ventosa)
Serie ZGP

Tamano:
300 mm x 180 mm

Forma de pedido -« -+« v -xevrerreei p. 17
ESPECIfICACIONES « -+ -+« v+ v v eeeee ettt p. 19
Dimensiones: 400 mm x 240 mm
Soporte para montaje en robot: Modelo basico «««««+-xrverveeeneens p. 20
Soporte para montaje en robot: Modelo basico + Soporte desplazable -« p. 21
Soporte para montaje en robot: Modelo basico + Soporte desplazable + Soporte en U -+ p. 22
Sin soporte para montaje en robot <« «««xxrrreeee i p. 23
Dimensiones: 300 mm x 180 mm
Soporte para montaje en robot: Placa de herramienta + Placa principal - - p. 24
Soporte para montaje en robot: Placa de herramienta + Placa principal + Soporteen U - - p. 24
Soporte para montaje en robot: Placa de herramienta + Placa principal + Soporte en Y - p. 25
Soporte para montaje en robot: Soporte desplazable -« «+--«--xv---- p. 25
Soporte para montaje en robot: Soporte desplazable + Soporte en U -+ p. 26

Soporte para montaje en robot: Soporte desplazable + Soporte en 'Y -+ p. 26

Soporte para montaje en robot: Soporte recto -« «- e p. 27
Soporte para montaje en robot: Soporte recto + Soporteen U ----- p. 27
Sin soporte para montaje en robot -« -« covere e p. 28

Dimensiones: 200 mm x 120 mm
Soporte para montaje en robot: Placa de herramienta + Placa principal - - p. 29
Soporte para montaje en robot: Placa de herramienta + Placa principal + Soporte en U - p. 29
Soporte para montaje en robot: Placa de herramienta + Placa principal + Soporte en Y -+ p. 30
Soporte para montaje en robot: Soporte desplazable -« -+« «--ve-e- p. 30
Soporte para montaje en robot: Soporte desplazable + Soporte en U -+ p. 31

Soporte para montaje en robot: Soporte desplazable + Soporte en Y -« p. 31

Soporte para montaje en robot: Soporte recto -« ---vereiieeaienn p. 32

Soporte para montaje en robot: Soporte recto + Soporteen U ----- p. 32

Sin soporte para montaje en robot -« -« «+xrrrrrr i p. 33
15

O

Tamano:
400 mm x 240 mm

Tamano:
200 mm x 120 mm

Dimensiones: Para tamafio 400 mm x 240 mm

Mode|o béSiCo ............................................................. p 55
SOPOrte desplazable -« +«+xreresrnrrnrinriitniai p. 56
Dimensiones: Para tamanos 300 mm x 180 mm, 200 mm x 120 mm
Placa PriNGIPal -+« ++«+xxremsresenareeistitiiti p. 57
Placa de herramienta « -« «oooeveerreereeeii p. 57
SOPOIE BN Y - +rtrtetrerer ettt p. 58

Dimensiones: Para tamafios 400 mm x 240 mm, 300 mm x 180 mm, 200 mm x 120 mm
SOPOItE @M U v v vreerereseses ettt p. 58

Dimensiones: Para tamanos 300 mm x 180 mm, 200 mm x 120 mm

SOpOrte deSp'aZab'e ...................................................... p 59
SOPOME FECTO - +- v v v vrerreeree e p. 59
Cable con conector para robot compatible -« -« ceeereeereeeeenenes p. 60
Ref. de ventosa con retén -« -« vvvveereeeenii p. 60
Ref. e tapON « -+« v v v e e p. 60
Soporte para montaje en robot (Tamano: 400 mm x 240 mm)
Mode|o béSiCO ............................................................. p 61
Modelo basico + Soporte desplazable -+« ««-xerreeerneeieeanns p. 61, 62
Soporte para montaje en robot (Tamafo: 300 mm x 180 mm, 200 mm x 120 mm)
Placa de herramienta + Placa principal -« -« -« «eeeeeeveeeeee. p. 63
Soporte desplazable -+« ««««+x e p. 63, 64
Placa de herramienta + Placa principal -« <+« -« oeeeeeemneeeeeeiene. p. 65

Soporte recto

Tamano: 400 mm x 240 mm

Caracteristicas de caudal del eyector -« -« -erereeeeeeiineeeiiienn. p. 67
Ruido de eSCape .......................................................... p 67
Caracteristicas de escape del eyector -+« «rroerreeereiineiii.n. p. 68

Tamafo: 300 mm x 180 mm, 200 mm x 120 mm

Caracteristicas de caudal del eyector - -« -« ---xvverreieeeeeeennen p. 69
RUIO dE @8Cap@ <+« +-r v vrrrrrrrr e p. 67
Caracteristicas de escape del eyector -« -« -« wreerrrreereeeeeenen p. 70
Precauciones especificas del producto -+« ««««torreeeerereeeieeeees p. 71
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Sistema de pinza de vacio (modelo de espuma)
Serie ZGS

Tamafo de espuma:

300 mm x 180 mm

Forma de pedido -« -+« x-vevrerreei p. 35
ESPECIfICACIONES « -+ -+« v+ v veeee ettt p. 37
Dimensiones: 400 mm x 240 mm
Soporte para montaje en robot: Modelo basico -« ««-«xx-eveeeeet p. 38, 39
Soporte para montaje en robot: Modelo basico + Soporte desplazable - - p. 40, 41
Soporte para montaje en robot: Modelo basico + Soporte desplazable + Soporte en U -+ p. 42
Sin soporte para montaje en robot -+« -+ verrrii i p. 43, 44
Dimensiones: 300 mm x 180 mm
Soporte para montaje en robot: Placa de herramienta + Placa principal - - p. 45
Soporte para montaje en robot: Placa de herramienta + Placa principal + Soporte en U - p. 45
Soporte para montaje en robot: Placa de herramienta + Placa principal + Soporte en Y - p. 46
Soporte para montaje en robot: Soporte desplazable -« «+--«--vv-e- p. 46
Soporte para montaje en robot: Soporte desplazable + Soporte en U -+ p. 47

Soporte para montaje en robot: Soporte desplazable + Soporte en 'Y - p. 47

Soporte para montaje en robot: Soporte recto -« «- e p. 48
Soporte para montaje en robot: Soporte recto + Soporteen U ----- p. 48
Sin soporte para montaje en robot -« -« covere p. 49

Dimensiones: 200 mm x 120 mm
Soporte para montaje en robot: Placa de herramienta + Placa principal - p. 50
Soporte para montaje en robot: Placa de herramienta + Placa principal + Soporte en U - p. 50
Soporte para montaje en robot: Placa de herramienta + Placa principal + Soporte en Y - p. 51
Soporte para montaje en robot: Soporte desplazable -« -+« «- ve-e- p. 51
Soporte para montaje en robot: Soporte desplazable + Soporte en U --- p. 52

Soporte para montaje en robot: Soporte desplazable + Soporte en Y -« p. 52

Soporte para montaje en robot: Soporte recto -« «--vereiieeaienn p. 53
Soporte para montaje en robot: Soporte recto + Soporteen U ----- p. 53
Sin soporte para montaje en robot -« -« «+xrrrrrr i p. 54

N

Tamano de espuma:
400 mm x 240 mm

Tamanfo de espuma:
200 mm x 120 mm

Dimensiones: Para tamafio 400 mm x 240 mm

MOdelO béSiCO ............................................................. p 55
Soporte desplazable -« ««+««xrererrrrr p. 56
Dimensiones: Para tamanos 300 mm x 180 mm, 200 mm x 120 mm
Placa PrinGIpal «« -+« +xetrseesreernerneentititi p. 57
Placa de herramienta « -« «oooeveerreereeeii p. 57
SOPOIE BN Y - +rtrteteerer ettt p. 58
Dimensiones: Para tamafios 400 mm x 240 mm, 300 mm x 180 mm, 200 mm x 120 mm
SOPOItE @M U v v vreerereseses ettt p. 58
Dimensiones: Para tamanos 300 mm x 180 mm, 200 mm x 120 mm
SOpOrte deSplaZable ...................................................... p 59
SOPOME FECTO - +- v v v vrerreeree e p. 59
Cable con conector para robot compatible -« -« ceeereeereeeeenenes p. 60
Ref. de ventosa con retén -« -« vvvveereeeenii p. 60
Ref. e tapON « -+« v v v v e e p. 60
Soporte para montaje en robot (Tamafo: 400 mm x 240 mm)
Mode|o béSiCO ............................................................. p 61
Modelo basico + Soporte desplazable -+« ««--veroeeereeeieeanns p. 61, 62
Soporte para montaje en robot (Tamafo: 300 mm x 180 mm, 200 mm x 120 mm)
Placa de herramienta + Placa principal -« -« -« «eeeeeeveeeeee. p. 63
Soporte desplazable -+« ««««+x e p. 63, 64
Placa de herramienta + Placa principal -« <+« -« oeeeeeemneeeeeeiene. p. 65

Soporte recto

Tamano: 400 mm x 240 mm

Caracteristicas de caudal del eyector -« -« -erereeeeeeiieeiiiienn. p. 67
Ruido de eSCape .......................................................... p 67
Caracteristicas de escape del eyector -+« «rroerreeereiineiii.n. p. 68

Tamafo: 300 mm x 180 mm, 200 mm x 120 mm

Caracteristicas de caudal del eyector - -« -« - xevrrreieeeeeeeen. p. 69
RUIO dE @8Cap@ -+« + -+ rvrrrrrrrr e p. 69
Caracteristicas de escape del eyector -« -« -rreerrreeeeeeeenen p. 70
Precauciones especificas del producto -+« ««««toerreeerereeeneeeees p. 71
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Sistema de pinza de vacio (modelo de ventosa)

Serie ZGP ¢

Forma de pedido

ZGP

-1300180]|A -

Robot compatible

NP K
o o

b 606 0666

@ Valvula de alimentacién/Vélvula
de venteo atmosférico

# Usa un robot del tamafio adecuado dependiendo del sistema de pinza de vacio y el peso de la pieza.

@ Especificaciones de la ventosa

Simbolo| Forma de ventosa |Material de ventosa Anillo interior Vélvula de retencién de vacio
A |Fuelle de 2,5 etapas FS61 Con Con
P Tapon

# Cuando se selecciona el simbolo «P», el producto se suministra con tapones en lugar de ventosas.

17

O
2

Simbolo el e Modelo compatible Salida digital PRIETEERI G
Simbolo de identiicacidn| Tipo de salida robot P 9 vélvula Simbolo| Valvula de alimentacion |Véliade venteo aimosférico
P PNP COM- N.A. (2 posiciones,
B monoestable) N.C.
N N - Uso general NPN +COM onoestavle
H Compatible con IO-Link K N.C. (2 posiciones, N.C.
monoestable)
UR3e W | 2 posiciones, biestable N.C.
011 5:155 - Ninguna Ninguna
P Uﬁggg?_gl‘ © PNP COM- * Cuando se selecciona el simbolo «H» para
UR16e @ Robot compatible, no se puede
UR20 seleccionar «W» ni «—».
012 UR30
TM5(S) 9 Tamaiio
TM7S Simbolo Tamano
TM12(S) 400240 400 mm x 240 mm
OMRON/
TM14(S) 300180 300 mm x 180 mm
TECHMAN NPN M
021 N e ™16 0 200120 200 mm x 120 mm
TM20
TM25S e Diametro de ventosa
TM30S SimboloTamario de ventosal
MOTOMAN-HC10(S)DTP 25 @25
P MOTOMAN-HC20(S)DTP PNP COM- 50 @50
043 YASKAWA MOTOMAN-HC30PL # Incluso si se selecciona el simbolo «P»
Electric MOTOMAN-HC10(S)DTP para @ Especificaciones de ventosa, hay
N MOTOMAN-HCZO(S)DTP NPN +COM que seleecionar el diametro de ventosa.
MOTOMAN"_"CSOPL e Nidmero de conjuntos de eyector
CRX-SIA Para tamafio 400 mm x 240 mm
CRX-10IAL) Simbolo] Numero de conjuntos de eyector
051 P FANUC CRX-20iA PNP COM-
. 2 2 uds.
CRX—25?A 4 4 uds.
CRX-30iA 6 6 uds.

Para tamano 300 mm x 180 mm

Simbolo] Numero de conjuntos de eyector
1 1 ud.
2 2 uds.
3 3 uds.

Para tamano 200 mm x 120 mm

Simbolo| Numero de conjuntos de eyector

1 1 ud.

2 2 uds.




@ cab

Sistema de pinza de vacio (modelo de ventosa) Serie Z GP

le con conector para robot compatible 9 Especificaciones de unidades del presostato

Simbolo| Cable con conector para robot compatible Para tamano 400 mm x 240 mm
— |Con cable (Para modelos compatibles) Simbolo| N.°de detectores |Unidad de deteccion
R Con cable (Cable discreto) w Con funcion de intercambio de unidades
- 1 detector - —
N Sin cable Y Unidad Sl tnicamente|
% Cuando se selecciona el simbolo «NP» 0 «NN» C o4 Con funcion de intercambio de nidades
para @ Robot compatible, no se puede seleccionar M etectores Unidad Sl Unicamente|

«—:Col

Ademas, cuando se selecciona el s'imbolo
«NH» para @ Robot compatible, solo se

puede

(Consulta los detalles del cable con conector
para robots compatibles en la pag. 60.)

n cable (Para modelos compatibles)». - y
# Cuando se selecciona el simbolo «H» para @

Robot compatible, solo se puede seleccionar
«W» (o] «Y»,

# El modelo con ventosa solo usa un detector.
Si se considera el cambio al modelo de
espuma, selecciona dos detectores.

seleccionar «N: Sin cable».

Para tamaiios 300 mm x 180 mm, 200 mm x 120 mm

Simbolo Unidad de deteccion
W Con funcion de intercambio de unidades
Y Unidad SI Gnicamente

Q Soporte para montaje en robot
Para tamano 400 mm x 240 mm

Simbolo| Soporte para montaje en robot
- Sin soporte para montaje en robot
1 Modelo bésico (conforme a la norma ISO 9409-1-50-4-M6)
2 Modelo bésico (conforme a la norma ISO 9409-1-50-4-M6) + Soporte desplazable

* Cuando se selecciona el simbolo 021N (OMRON/TECHMAN ROBOT) para @ Robot compatible,
solo se puede selecciona «—» 0 «2».

Para tamanos 300 mm x 180 mm, 200 mm x 120 mm

Simbolo| Soporte para montaje en robot
- Sin soporte para montaje en robot
1 Placa de herramienta + Placa principal
2 Soporte desplazable
3 Placa de herramienta Unicamente
4 Soporte recto

# Ten en cuenta que la fuerza de elevacion puede estar limitada si se usan la placa de herramienta y
la placa principal. Para obtener mas detalles, consulta la «Guia de seleccién de la placa de
succién» en las pags. 11y 12.

*

inform.

Dependiendo de @ Robot compatible, se proporciona un soporte adicional. Consulta mas

acién en las opciones de soporte para montaje en robot.

= Cuando se selecciona el simbolo 021N (OMRON/TECHMAN ROBOT) para @ Robot compatible,
solo se puede selecciona «—» 0 «2».

*

El simbolo 3 (Placa de herramienta solo) esta disponible para usuarios que ya dispongan de la

placa principal (ZGS-PL3-7-A).

@ Conexion (P) de alimentacion de presion de aire

Simbolo| Conexion (P) de alimentacion de presion de aire
Cc8 ) " Conexién instantanea @ 8
Sistema métrico Recto — -
C10 Conexion instantanea @ 10
N9 Pulaadas Recto Conexion instantanea @ 5/16"
N11 ° Conexion instantanea @ 3/8"

O
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Serie ZGP

Especificaciones del sistema de pinza de vacio (modelo de ventosa)

Especificaciones generales

Fluido Aire

Clase de pureza de aire comprimido ISO 8573-1:2010 [2:4:3]
Rango de presién de trabajo [MPa] 0,3a0,7

Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a50

Tensién de alimentacion [V] 24\VDC =10 %
Consumo de energia [W] 2,7

Vélvula de alimentacién/Vélvula de venteo atmosférico Equivalente a JSY3[140-5MOZ-[]
Vacuostato Equivalente a ZSE10-00-]
Consulta las especificaciones de la valvula de alimentacion y la valvula de venteo atmosférico
en el catalogo web de la serie JSY3000.

Consulta las especificaciones del vacuostato en el catalogo web de la serie ZSE10.

Especificaciones del eyector (Tamano: 400 x 240)

Numero de conjuntos de eyector 2 4 | 6
Presion de alimentacion estandar [MPa] 0,58 0,6
Presion max. de vacio [kPa] -75
Consumo de aire [I/min (ANR)] 228 \ 454 | 661
Peso [kg]*! 4.3

«1 Para ZGPNPK-400240A254-NM1C8

Especificaciones del eyector (Tamano: 300 x 180, 200 x 120)

Numero de conjuntos de eyector 1 ‘ 2 | 3
Presién de alimentacion estandar [MPa] 0,45
Presion max. de vacio [kPa] -63 -62 -60
Consumo de aire [I/min (ANR)] 92 177 257
Tamaiio 300 x 180%2 2,2
Peso [kg] —
Tamaiio 200 x 120*3 1,5 -

«2 Para ZGPNPK-300180A253-NY1C8
x3 Para ZGPNPK-200120A252-NY1C8

19
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Sistema de pinza de vacio (modelo de ventosa) Serie Z GP

Dimensiones: 400 mm x 240 mm

Soporte para montaje en robot: Modelo basico

Robot compatible: NP/NN/NH (uso general) 011P/012P (UNIVERSAL ROBOTS) 043P/043N (YASKAWA
Electric) 051P (FANUC)

©
)
G 3
Sin valvula de alimentacion/ o
vélvula de venteo atmosférico g
342 g
Conexion (PD) de alimentacion de presion de descarga 102 g
Diam. ext. de tubo aplicable F *2
o © g
I o S
Con 2 detectores o - o o
7 IT b/ =
2E hliwiPalk
o — ok =
I Presostato (2) <r > —

Tapdn (M-5P) Presostato (1)

Conexion de deteccion de presion en la placa base

Modelo basico

# Consulta las dimensiones del modelo , -
basico para obtener mas informacion. Tapon (M-5P, 4 posiciones)
Unidad de eyector (2) Unidad de eyector (1)
r T X I
Va \ N

240
200
R

63.5
68

S Conector M8
H 111 111 (macho)
141 -
400
Conexion (P) de alimentacién
de presion de aire Conector macho [Conexidn (PD) de alimentacion de presion de descarga]
Diam. ext. de tubo aplicable E x 2 (R1/4)
Ref. A B (&
ZGPL1[1-400240A250 - 1101 24 85 79
ZGPLI[1-400240A500 -1 1] 48,5 109,5 103,5
Ref. D E F
ZGPLI1-40024001JC1-JCCIC8 51,4 g8 o8
ZGPLI1-400240CIC1-CICCIc10 52 @10
ZGPL I 1-4002400 LIl -LILILINO 514 35/16" % Consulta el catalogo de ventosas para obtener méas detalles sobre las
: = @ 3/8" dimensiones de las ventosas y otras especificaciones. Consulta en la
ZGPLI[1-4002400 1L C1-CICITINTA 51,9 ©3/8 péag. 60 las ref. de las ventosas integradas.
20
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Serie ZGP

Dimensiones: 400 mm x 240 mm

Soporte para montaje en robot: Modelo basico + Soporte desplazable
Compatible robot: NP/NN/NH (uso general)

011P (UNIVERSAL ROBOTS)

021N (OMRON/TECHMAN ROBOT)

043P/043N (YASKAWA Electric) =
051P (FANUC) z
p=4
G e
Sin valvula de alimentacion/ 2
valvula de venteo atmosférico 342 g
Conexion (PD) de alimentacion de presion de descarga 102 §
Diam. ext. de tubo aplicable F 38
o ©
| R S e
Con 2 detectores
a
Om
H I\ Presostato (2)
Tapo6n (M-5P)
Conexion de deteccion de presion en la placa base
Soporte desplazable
« Para obtener méas detalles, consulta las dimensiones del soporte desplazable.
Modelo basico Tapén (M-5P. 4 bosici
+ Consulta las dimensiones del modelo basico apon (M-5P, 4 posiciones)
para obtener més informacion. ??o Unidad de eyector (1)
_ Unidad de eyector (2) /
Va X3 N
7S R ara A
o
=)
i 28 el — W
[SViNa\)
. N
3 3
B .| B
3% /
&&. /%J i %
K J
H 111 1 Conector M8 (macho)
141 -
400
Sg:sxgg (z)eﬁﬁbacl)”::l?;aalgllgnEdf; resion de aire Conector macho [Conexién (PD) de alimentacion de presion de descarga)
T (R1/4)
Ref. A B (&
ZGPL1I[1-400240A250 -1 12[] 24 85 95
ZGPL[1-400240A500 -1 12(] 48,5 109,5 119,5
Ref. D E F
ZGPLI1-40024001JC1-JCCIC8 51,4 g8 o8
ZGPL11-4002401C1C1-CICCIC10 52 @10
ZGPL [ -4002400 L -L L ILIN9 514 35/16" = Consulta el catdlogo de ventosas para obtener méas detalles sobre las
: = @ 3/8" dimensiones de las ventosas y otras especificaciones. Consulta en la
ZGPLI1-4002400C1C-CICICINA 51,9 ©3/8 pag. 60 las ref. de las ventosas integradas.
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Sistema de pinza de vacio (modelo de ventosa) Serie Z GP

Dimensiones: 400 mm x 240 mm

Soporte para montaje en robot: Modelo basico + Soporte desplazable + Soporte en U
Robot compatible: 012P (UNIVERSAL ROBOTS)

G
Sin valvula de alimentacion/
vélvula de venteo atmosférico

Conexioén (PD) de alimentacién de presion de descarga 342
Diam. ext. de tubo aplicable F 102
Q

C
D
45
B
q
s
1]
52.6

5 Tapon (M-5P) " Presostato (2) 0
<
Presostato (1)
Conexidn de deteccion de presion en la placa base
Soporte en U
+ Para obtener mas detalles, consulta las dimensiones del soporte en U.
Soporte desplazable
+ Para obtener mas detalles, consulta las dimensiones del soporte desplazable.
Modelo basico
= Consulta las dimensiones del modelo basico para obtener mas informacion. Qg? Tapon (M-5P, 4 posiciones)
_ Unidad de eyector 2) Unidad de eyector (1)
] /{‘ I I%. / I I .\\
| S % s A
b o
=)
- 28] e — - — =
N
3 8
BB /gl _b\ / L o (] L
W e 7 %J\%
S / : Conector M8 (macho)
H 111 ! 111 -
141
400
Conexién (P) de alimentacion Conector macho [Conexion (PD) de
de presién de aire alimentacion de presién de descargal
Diam. ext. de tubo aplicable E x 2 (R1/4)
Ref. A B (o3
ZGP012P[1-400240A25[ J-[1[12[] 24 85 116
ZGP012P[1-400240A5001-[112(] 48,5 109,5 140,5
Ref. D E F
ZGP[I[1-40024001C1C1-ICCIC8 51,4 g8 o8
ZGPL1[1-400240C C11-CICICIC10 52 g10
ZGPL 1 -400240L L LI-LILILIN9 514 35/16" = Consulta el catalogo de ventosas para obtener mas detalles sobre las
: = @ 3/8" dimensiones de las ventosas y otras especificaciones. Consulta en la
ZGPL11-40024001CIC1-CICICINAA 51,9 ©3/8 pag. 60 las ref. de las ventosas integradas.
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Serie ZGP

Dimensiones: 400 mm x 240 mm

Sin soporte para montaje en robot

* 2 posiciones

o G y 5 prof. 5,2
Sin vélvula de alimentacion/
valvula de venteo atmosférico
342
Conexion (PD) de alimentacion de presién de descarga 102 o
Diam. ext. de tubo aplicable F ! | ©

Con 2 detectores

@
" 1 \ Presostato (2) '
Tapén (M-5P)

5

(Robot compatible «NH»: 51,6)

I 5 Q/@j

Tapdn (M-5P, 4 posiciones)

c 68 154 68
29 Unidad de eyector (2) \ 148 . '
e s Unidad de eyector (1)
i ' 2
8xM6x1x9
N
&
B — gl 8
Aa| N
[te)
8
o
H 11 11 Conector M8 (macho)
141 -
400
Conexion (P) de alimentacion de presion de aire Conector macho [Conexion (PD) de alimentacion de presién de descarga)
Diém. ext. de tubo aplicable E x 2 (R1/4)
Ref. A B (&
ZGPLI[1-400240A250 - 1] 24 85 69
ZGPLI[1-400240A500 - 111 48,5 109,5 93,5
Ref. D E F
ZGPLI[1-400240JC1-JCIC8 51,4 g8 o8
ZGPLI1-400240[C]C1-C1CIc10 52 @10
ZGPL I 1-400240 L1 -LILIN9 514 35/16" # Consulta el catalogo de ventosas para obtener més detalles sobre las
: = @ 3/8" dimensiones de las ventosas y otras especificaciones. Consulta en la
ZGPLI[1-400240LILIC-CICINT 1 51,9 ©3/8 péag. 60 las ref. de las ventosas integradas.
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Sistema de pinza de vacio (modelo de ventosa) Serie Z GP

Dimensiones: 300 mm x 180 mm

Soporte para montaje en robot: Placa de herramienta + Placa principal

Robot compatible: NP/NN/NH (uso general) 011P (UNIVERSAL ROBOTS) 051P (FANUC) |
@ 31.507 K] g
i ,
77777 L O

Presostato

Conector M8 (macho)

Placa principal Conexion (P) de alimentacion de presion de aire
# Consulta las dimensiones de la placa principal para méas detalles. Diam. ext. de tubo aplicable E
. 4 x M5 x 0,8 prof. 5
s Médulo eyector 68
Sin valvula de alimentacién/ : \ 3
vélvula de venteo atmosférico S
3] & z
X 2y ha

[te} 63.5

Conexién (PD) de alimentacion ‘é 200 NG

de presion de descarga 000- 283

Diam. ext. de tubo aplicable F T
ﬁ 300
N

Ref. A B (o] Ref. D E F
ZGP[I1-300180A25[ 1-[111[] 24 85 85,5 ZGPL[I[1-300180L1C1C1-CICICIC8 51,4 o8 o4
ZGPL[1-300180A500 -1 1] 48,5 109,5 110 ZGPL[I[1-300180CICIC1-CICICIC10 52 @10
% Consulta el catadlogo de ventosas para obtener mas detalles sobre las ZGPLIJ-300180LJLJC1-LICICING 51,4 25/16" 3 1/8"
dimensiones de las ventosas y otras especificaciones. Consulta en la ZGPL[1-300180C1C1CI-CICICINA A 51,9 @ 3/8"
pag. 60 las ref. de las ventosas integradas.

Soporte para montaje en robot: Placa de herramienta + Placa principal + Soporte en U
Robot compatible: 012P (UNIVERSAL ROBOTS UR20)

|152.6

Presostato

Conector M8 (macho)
Conexion (P) de alimentacion de presion de aire
Diam. ext. de tubo aplicable E

4 x M5 x 0,8 prof. 5

Soporte en U
# Para obtener méas detalles, consulta las dimensiones del soporte en U.

Médulo eyector

G o
Sin valvula de alimentacion/ ] ~ =
vélvula de venteo atmosférico ol o / <
EY pa
Conexién (PD) de alimentacién 63.5
de presion de descarga 200 @
Diam. ext. de tubo aplicable F 283
300
Ref. A B (o] Ref. D E F
ZGP012P[1-300180A25[1-[111[] 24 85 106,5 ZGPI[1-300180111-CICICIC8 51,4 g8 o4
ZGP012P[1-300180A501-C 1111 48,5 109,5 131 ZGPL[1-300180LICICI-CICICIC10 52 @10
# Consulta el catélogo de ventosas para obtener mas detalles sobre las ZGPLIJ-300180C1L1LJ-CILICING 51,4 25/16" 1/8"
dimensiones de las ventosas y otras especificaciones. Consulta en la pag. ZGPL[I[1-300180LICICI-CICICIN1A 51,9 @ 3/8"
60 las ref. de las ventosas integradas.
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Serie ZGP

Dimensiones: 300 mm x 180 mm

Soporte para montaje en robot: Placa de herramienta + Placa principal + Soporte en Y
Robot compatible: 043P/043N (YASKAWA Electric)

| J52.6

Presostato

Conector M8 (macho)
Conexion (P) de alimentacion de presion de aire
Diam. ext. de tubo aplicable E

4 x M5 x 0,8 prof. 5

Soporte en Y
« Para obtener mas detalles, consulta las dimensiones del soporte en Y. \

Modulo eyector 68
G
Sin vélvula de alimentacion/ \ / 2
valvula de venteo atmosférico (> /)
Q| o . <
. S S TS ay b
i /'
Conexién (PD) de alimentacion de 63.5
presién de descarga 200 NG
Diam. ext. de tubo aplicable F -~
283
300
Ref. A B C Ref. D E F
ZGP043(P/N)1-300180A250 - 1111 24 85 109 ZGPL1-3001801II-CICICIC8 51,4 o8 54
ZGP043(P/N)[1-300180A50[ -1 11[] 48,5 109,5 133,5 ZGPLI[1-300180LICICI-CICICIC10 52 @10
% Consulta el catadlogo de ventosas para obtener mas detalles sobre las ZGPLIL-3001800JL1CJ-CLICILING 51,4 25/16" 3 1/8"
dimensiones de las ventosas y otras especificaciones. Consulta en la pag. ZGPLI[1-300180 ]I 1-CICICIN11 51,9 @ 3/8"
60 las ref. de las ventosas integradas.
Soporte para montaje en robot: Soporte desplazable
Robot compatible: NP/NN/NH (uso general) 011P (UNIVERSAL ROBOTS) 051P (FANUC) 021N z
(OMRON/TECHMAN ROBOT) o
el
=
© § £@
92 S 85
[a]

Conector M8 (macho)
Conexién (P) de alimentacion de presion de aire
Diam. ext. de tubo aplicable E

Soporte desplazable
+ Para obtener méas detalles, consulta las dimensiones del soporte desplazable.

68
G Modulo eyector 3375 \ == 4 x M5 x 0,8 prof. 5
Sin vélvula de alimentacion/ 17 3
vélvula de venteo atmosférico ~
29 a <
N S "‘é‘l Bal =
63.5
Conexion (PD) de alimentacion 200
de presion de descarga . 283 ’ \9
Diam. ext. de tubo aplicable F
Ref. A B (] Ref. D E F
ZGPLI[1-300180A25[ J-[112(] 24 85 82,5 ZGPL[I[1-3001801C1C1-ICICIC8 51,4 g8 G4
ZGPL[11-300180A50[ I-[112(] 48,5 109,5 107 ZGPL[1-300180LICICI-CICICIC10 52 @10
+ Consulta el catalogo de ventosas para obtener mas detalles sobre las ZGPLIJ-300180LJLJC1-LICICING 51,4 5/16" 3 1/8"
dimensiones de las ventosas y otras especificaciones. Consulta en la pag. ZGPLI[1-300180LICICI-CICICIN1A 51,9 Q@ 3/8"
60 las ref. de las ventosas integradas.
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Sistema de pinza de vacio (modelo de ventosa) Serie Z GP

Dimensiones: 300 mm x 180 mm

Soporte para montaje en robot: Soporte desplazable + Soporte en U
Robot compatible: 012P (UNIVERSAL ROBOTS UR20)

92

52.6

| O

Presostato Soporte desplazable
= Para obtener mas detalles,
consulta las dimensiones del
soporte desplazable.

Conector M8 (macho)

Soporte en U Conexién (P) de alimentacion de presion de aire
* Para obtener més detalles, consulta las dimensiones del soporte en U. 68 Diam. ext. de tubo aplicable E
Mddulo eyector  R50 / 4 x M5 x 0.8 prof. 5
G S 3
Sin valvula de alimentacion/ M A
vélvula de venteo atmosférico 28 ] ¥ 3
8 ]
J 63.5
~— Conexion (PD) de alimentacion 200 N\a
de presién de descarga 283
Diam. ext. de tubo aplicable F 300
Ref. A B (o] Ref. D E F
ZGPO012P[1-300180A25(1-[112[] 24 85 103,5 ZGPL1[1-300180]J-ICI1C8 51,4 o8 o4
ZGP012P[1-300180A50]-[1J2[] | 48,5 109,5 128 ZGPLJ-300180]J1-C1CJCJC10 52 @10
+ Consulta el catalogo de ventosas para obtener mas detalles sobre las ZGPLIJ-300180LJLJC1-LICICING 51,4 | ©@5/16" o 1/8"
dimensiones de las ventosas y otras especificaciones. Consulta en la pag. ZGPL[1-300180C1C1CI-CICICINA A 51,9 @ 3/8"

60 las ref. de las ventosas integradas.

Soporte para montaje en robot: Soporte desplazable + Soporte en Y
Robot compatible: 043P/043N (YASKAWA Electric)

Soporte desplazable

« Para obtener mas detalles,
consulta las dimensiones del
soporte desplazable.

Presostato

Conector M8 (macho)

Conexién (P) de alimentacién de presion de aire
Diam. ext. de tubo aplicable E

Soporte en Y
* Para obtener mas detalles, consulta las dimensiones del soporte en Y.

68
Mddulo eyector "“737,5 N / 4xM5x0.8prof. 5
G / 3
Sin vélvula de alimentacion/ ™
vélvula de venteo atmosférico 3l _ & b
63.5
Conexion (PD) de alimentacion 200 w
de presion de descarga 283
Diam. ext. de tubo aplicable F
300
Ref. A B (o] Ref. D E F
ZGP043(P/N)1-300180A25[ -1 12[] 24 85 106 ZGPI[1-300180111-CICICIC8 51,4 g8 o4
ZGP043(P/N)[1-300180A50[ -1 12[1| 48,5 109,5 130,5 ZGPL[1-300180LICICI-CICICIC10 52 @10
# Consulta el catalogo de ventosas para obtener mas detalles sobre las ZGPLIJ-300180C1L1LJ-CILICING 51,4 25/16" 1/8"
dimensiones de las ventosas y otras especificaciones. Consulta en la pag. ZGPL[I[1-300180LICICI-CICICIN1A 51,9 @ 3/8"

60 las ref. de las ventosas integradas.
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Serie ZGP

Dimensiones: 300 mm x 180 mm

Soporte para montaje en robot: Soporte recto
Robot compatible: NP/NN/NH (uso general)
011P (UNIVERSAL ROBOTS)
043P/043N (YASKAWA Electric)

051P (FANUC)

Soporte recto

©31.5h8

(Robot compatible
«NH»: 51,6)

52,6

e

Presostato

Conector M8 (macho)

« Para obtener mas detalles, consulta las

G
Sin vélvula de alimentacion/

vélvula de venteo atmosférico

dimensiones del soporte recto.
Modulo eyector 68

Conexidn (P) de alimentacion de presion de aire
Diam. ext. de tubo aplicable E
4 x M5 x 0,8 prof. 5

o
(2]

180
120

<)
RSN
114

[te} 63.5
Conexion (PD) de alimentacion =
de presion de descarga 8 200 e
Diam. ext. de tubo aplicable F @ 283
© 300
x
N
Ref. A B (o] Ref. D E F
ZGPL[[1-300180A25[ 1-[114[] 24 85 113 ZGP[[1-300180111-CICICIC8 51,4 g8 o4
ZGPL11-300180A500 1-[114[] 48,5 109,5 137,5 ZGPL1[1-300180CIC1C1-CICICIC10 52 @10
+ Consulta el catalogo de ventosas para obtener més detalles sobre las ZGPLI[1-3001800101C1-CICICING 51,4 @ 5/16" 3 1/8"

dimensiones de las ventosas y otras especificaciones. Consulta en la pag.

60 las ref. de las ventosas integradas.

ZGPLI1-300180101C1-CICICINA 1 51,9 @ 3/8"

Soporte para montaje en robot: Soporte recto + Soporte en U
Robot compatible: 012P (UNIVERSAL ROBOTS UR20)

52.6

Soporte en U

Presostato Soporte recto

« Para obtener mas detalles,
consulta las dimensiones

Conector M8 (macho) del soporte recto.

« Para obtener mas detalles, consulta las

dimensiones del soporte en U.

Médulo eyector

Conexion (P) de alimentacién de presién de aire
Diam. ext. de tubo aplicable E

4 x M5 x 0,8 prof. 5

1
G | 3
Sin valvula de alimentacion/
valvula de venteo atmosférico 3| T
63.5
Conexion (PD) de alimentacién de 200 NG
presion de descarga
Diam. ext. de tubo aplicable F 283
300
Ref. A B C Ref. D E F
ZGP012P[1-300180A25[1-[114[] 24 85 134 ZGP[1-300180111-CICICIC8 51,4 g8 o4
ZGP012P[1-300180A50[1-[114[] 48,5 109,5 158,5 ZGPLI[1-300180LICICI-CICICIC10 52 @10
* Consulta el catalogo de ventosas para obtener mas detalles sobre las ZGPLIJ-30018001010J-CICICING 514 | ©5/16" @ 1/8"
dimensiones de las ventosas y otras especificaciones. Consulta en la pag. ZGPLI[1-300180C1CIC1-CICICIN11 51,9 @ 3/8"

60 las ref. de las ventosas integradas.
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Sistema de pinza de vacio (modelo de ventosa) Serie Z GP

Dimensiones: 300 mm x 180 mm

Sin soporte para montaje en robot

<
©
el
=
O o -
' o m SEHE
* 2 posiciones & g 4
@5 prof. 5,2 ] a
1] B
e < Presostato
G
Sin valvula de alimentacion/
valvula de venteo atmosférico Conector M8 (macho)
68 Conexion (P) de alimentacion de presion de aire
Diam. ext. de tubo aplicable E
Moédulo eyector  37-6, 4 x M5 x 0,8 prof. 5
H PRt bl widh
-
Conexion (PD) de alimentacion de 3
presion de descarga
— - 2l Q| «| o 5 A
Diam. ext. de tubo aplicable F X NI~ © 4y ha
4xM6x1x9 63.5
200 @
283
300
Ref. A B Ref. D E F
ZGPL1-300180A250 1-[11] 24 69 ZGPLI1-300180111-1CIC8 51,4 @8 o4
ZGPL11-300180A501-[1C11 48,5 93,5 ZGPLI1-3001801CIC1-CICIC10 52 @10
# Consulta el catalogo de ventosas para obtener mas detalles ZGPLI[1-300180LILIL-LICIN9 51,4 @5/16" 3 1/8"
sobre las dimensiones de las ventosas y otras ZGP[LI[1-3001801II-CICIN11 51,9 @ 3/8"

especificaciones. Consulta en la pag. 60 las ref. de las
ventosas integradas.

O
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Serie ZGP

Dimensiones: 200 mm x 120 mm

Soporte para montaje en robot: Placa de herramienta + Placa principal
Robot compatible: NP/NN/NH (uso general) 011P (UNIVERSAL ROBOTS) 051P (FANUC)

compatible «NH»:

(Robot
51,6)

0 31.5(7 <
° Y
e e R

< c | D (Presostato

Conector M8 (macho)
Conexion (P) de alimentacion de presion de aire

Placa principal

P ConsuI’ta las dimensiones de la E)Iaca principal\ 68 Diam. ext. de tubo aplicable G
para mas detalles. Madulo eyector
|
Sin valvula de alimentacion/ 3
valvula de venteo atmosférico g
0 63.5 NI
—-J Conexion (PD) de alimentacion kel 200
de presién de descarga OQO‘
Diam. ext. de tubo aplicable H 5
Q
Ref. A B C D E Ref. F G
ZGP[[1-200120A25[ -1 24 | 85 | 198 | 121 | 85,5 ZGP[[J-200120]00-JJCIC8 51,4 g8 o4
ZGPL1[1-200120A5001-1C11] | 48,5 | 109,5 | 2158 | 137 | 110 ZGP[I[1-200120C]CIC1-CICICIC10 52 @10
ZGPL[I[1-200120C1C1C1-CICICIN9 51,4 @ 5/16" 7 1/8"
ZGPL[I[1-200120C]C1C1-CICICIN A 51,9 @ 3/8"

« Consulta el catédlogo de ventosas para obtener mas detalles sobre las
dimensiones de las ventosas y otras especificaciones. Consulta en la pag.
60 las ref. de las ventosas integradas.

Soporte para montaje en robot: Placa de herramienta + Placa principal + Soporte en U

Robot compatible: 012P (UNIVERSAL ROBOTS UR20) @
4 ©
0o < ; - ; w
< ‘ c D Presostato
| Soporte en U Conector M8 (macho)
Sin valvula de alimentacion/ « Para obtener més detalles, consulta las dimensiones Conexion (P) de alimentacion de presion de aire
valvula de venteo atmosférico del soporte en U. , 68 Diam. ext. de tubo aplicable G
Médulo eyector
3
l 4
Conexién (PD) de alimentacion de T
presion de descarga
Diam. ext. de tubo aplicable H 635 N
200
Ref. A B (o] D E Ref. F G
ZGPO012P[]-200120A25[J-C1CM11| 24 | 85 | 198 | 121 | 106,5 ZGPL[I[1-2001200]C1C1-ICICIC8 51,4 08 o4
ZGP012P[]-200120A501-CIC1[] | 48,5 | 109,5 | 2158 | 137 | 131 ZGPL[1[1-200120C1C1C1-CICICIC10 52 @10
ZGP[11-200120100C1-CICICING 51,4 @5/16" .
ZGPL[I[1-200120C1C1CI-CICICINAA 51,9 @ 3/8"

= Consulta el catélogo de ventosas para obtener mas detalles sobre las
dimensiones de las ventosas y otras especificaciones. Consulta en la pag.
60 las ref. de las ventosas integradas.
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Sistema de pinza de vacio (modelo de ventosa) Serie Z GP

Dimensiones: 200 mm x 120 mm

Soporte para montaje en robot: Placa de herramienta + Placa principal + Soporte en Y

Robot compatible: 043P/043N (YASKAWA Electric) ©
- r—
ST T

< ‘ c D Presostato

Conector M8 (macho)

Soporte en Y

- — Conexion (P) de alimentacién de presién de aire
| = Para obtener mas detalles, consulta las dimensiones Diam. ext. de tubo aplicable G
Sin valvula de alimentacién/  delsoporteen. Médulo eyector 68
véalvula de venteo atmosférico =
g 4
—-J Conexién (PD) de alimentacion
de presién de descarga 63.5 N
Diam. ext. de tubo aplicable H 200
Ref. A B (o] D E Ref. F G

ZGP043(P/N)1-200120A25[1-C1C111 | 24 | 85 | 198 | 121 | 109 ZGP[I[1-200120]CC1-CJCICIC8 51,4 o8 o4
ZGP043(P/N)[1-200120A500]-111[] | 48,5 [109,5(215,8| 137 [133,5 ZGP[I[]-200120JC]CJ-CICICJC10 52 @10

ZGPL11-20012011C1-CICICING 51,4 J5/16"
ZGPLI[1-200120IC1CI-CICICIN1A 5.2 @ 3/8"
= Consulta el catélogo de ventosas para obtener mas detalles sobre las

dimensiones de las ventosas y otras especificaciones. Consulta en la pag.
60 las ref. de las ventosas integradas.

@1/8"

Soporte para montaje en robot: Soporte desplazable
Robot compatible: NP/NN/NH (uso general) 011P (UNIVERSAL ROBOTS) 051P (FANUC) 021N (OMRON/
TECHMAN ROBOT) S

z
<z
P
2
= ©
92 ol8fe
B85
L
of AT N "
<
c ‘ D Presostato
Soporte desplazable Conector M8 (macho)
+ Para obtener mas detalles, consulta las Conexion (P) de alimentacion de presion de aire
| dimensiones del soporte desplazable. 5’37.5 Diam. ext. de tubo aplicable G
Sin valvula de alimentacion/ Médulo eyector —
vélvula de venteo atmosférico —— o
R I @
&
Conexién (PD) de alimentacion de presion de descarga 63.5 N
Diam. ext. de tubo aplicable H
200
Ref. A B C D E Ref. F G
ZGPLI1-200120A250 -1 12(] 24 | 85 | 198 | 121 | 825 ZGPLI1-2001200]]C1-1CIC]C8 51,4 08 o4
ZGPLI[1-200120A50[ - 1121 | 48,5 |109,5|215,8| 137 | 107 ZGPLI[1-200120LL1C1-CICICIc10 52 @10
ZGPLI1-2001200J011-CICICINYS 51,4 @5/16" 7 1/8"

ZGPLI1-200120]01C1-CICICINA 1 51,9 @ 3/8"

« Consulta el catédlogo de ventosas para obtener mas detalles sobre las
dimensiones de las ventosas y otras especificaciones. Consulta en la pag.
60 las ref. de las ventosas integradas.
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Serie ZGP

Dimensiones: 200 mm x 120 mm

Soporte para montaje en robot: Soporte desplazable + Soporte en U
Robot compatible: 012P (UNIVERSAL ROBOTS UR20)

92

o ﬁﬂkﬁﬂ;‘ﬁ“‘ 7 w

52.6

< c | E D Soporrte desplazable

* Para obtener mas

Presostato detalles, consulta las
dimensiones del soporte
desplazable.

Soporte en U 68 Conector M8 (macho)
* E’ara optener mas detalles, consulta las Conexion (P) de alimentacion de presion de aire
[ dimensiones del soporte en U. Rsg A Diam. ext. de tubo aplicable G
Sin vélvula de alimentacion/ Médulo eyector
valvula de venteo atmosférico o
N [Sp)
&
Conexién (PD) de alimentacién
de presion de descarga 63.5 \J
Diam. ext. de tubo aplicable H 200
Ref. A B (6] D E Ref. F G
ZGPO012P[J-200120A25 -2 | 24 | 85 | 198 | 121 |103,5 ZGPLI1-2001200]0]C1-1CICJC8 51,4 08 -
ZGP012P[1-200120A501-C112(] | 48,5 (109,5/215,8| 137 | 128 ZGPLI[1-20012000]C-CJCCJc10 52 @10

ZGPI-200120000-0CCNS | 514 | 0516 |
ZGPO-20012000-000N11 | 519 | 038"

« Consulta el catélogo de ventosas para obtener mas detalles sobre las
dimensiones de las ventosas y otras especificaciones. Consulta en la pag.
60 las ref. de las ventosas integradas.

Soporte para montaje en robot: Soporte desplazable + Soporte en Y
Robot compatible: 043P/043N (YASKAWA Electric)

92 ©
[s\)
| =
GEimssmiy
m vt . \ w
< c D Soporte desplazable
' ' « Para obtener mas
Presostato detalles, consulta las
dimensiones del soporte
desplazable.
Soporte en Y Conector M8 (macho)
« Para obtener mas detalles, consulta las 68 - i . L )
| dimensiones del soporte en Y. Rs; Conexion (P) de alimentacién de presion de aire
Sin véalvula de alimentacion/

Médulo eyectd Diam. ext. de tubo aplicable G

véalvula de venteo atmosférico

30

"

o
Y]
—

Conexién (PD) de alimentacién
de presion de descarga 63.5 N
Diam. ext. de tubo aplicable H

200
Ref. A B (o] D E Ref. F G
ZGP043(P/N)J-200120A25[1-(J12[1 | 24 | 85 | 198 | 121 | 106 ZGP[[1-200120]C1-JCICIC8 51,4 o8 o4
ZGP043(P/N)J-200120A5001-[JJ2(] | 48,5 [109,5(215,8| 137 [130,5 ZGP[J[J-200120]CCJ-CJCICJC10 52 @10

ZGPLI[1-20012001C1CI-CICICIN9 51,4 J5/16" o 1/8"
ZGPL[I[1-200120C1C1C1-CICICIN A 51,9 @ 3/8"
= Consulta el catélogo de ventosas para obtener mas detalles sobre las

dimensiones de las ventosas y otras especificaciones. Consulta en la pag.
60 las ref. de las ventosas integradas.
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Sistema de pinza de vacio (modelo de ventosa) Serie Z GP

Dimensiones: 200 mm x 120 mm

Soporte para montaje en robot: Soporte recto
Robot compatible: NP/NN/NH (uso general) 011P (UNIVERSAL ROBOTS) 043P/043N
(YASKAWA Electric) 051P (FANUC)

compatible «NH»:

(Robot
51,6)

Conector M8 (macho)

Conexién (P) de alimentacién de presion de aire
Diam. ext. de tubo aplicable G

Soporte recto

| + Para obtener méas detalles, consulta las dimensiones
Sin valvula de alimentacién/  del soporte recto. Modulo eyector
valvula de venteo atmosférico

o
(]

B | 8 :
_-J Conexién (PD) de alimentacion
de presién de descarga 0 63.5 N
Diam. ext. de tubo aplicable H B 200
cg.
I
©
x
N
Ref. A B (o3 D E Ref. F G
ZGPLI[1-200120A250 1-[114[] 24 | 85 | 198 | 121 | 113 ZGPLI1-2001200]011-CICCIC8 51,4 o8 o4
ZGP[I[1-200120A501-[114[] 48,5 |109,5|215,8| 137 |137,5 ZGP[I[1-200120C1C1C1-CICICIC10 52 @10
ZGPLI1-200120J01C1-CICICIN9 51,4 @5/16" o 1/8"
ZGPL11-20012010]C1-CICICINA 1 51,9 @ 3/8"

« Consulta el catédlogo de ventosas para obtener mas detalles sobre las
dimensiones de las ventosas y otras especificaciones. Consulta en la pag.
60 las ref. de las ventosas integradas.

Soporte para montaje en robot: Soporte recto + Soporte en U
Robot compatible: 012P (UNIVERSAL ROBOTS UR20)

J N
< Soporte recto
« Para obtener méas detalles,
Presostato consulta las dimensiones del
soporte recto.
Conector M8 (macho)
Soporte en U - — Conexion (P) de alimentacion de presion de aire
I « Para obtener mas detalles, consulta las dimensiones Diam. ext. de tubo aplicable G
Sin valvula de alimentacién/ del soporte en U. Médulo eyector
valvula de venteo atmosférico
l -
= conexis (PD) de alimentaci¢ =
— onexion e alimentacion
de presion de descarga 63.5 N
Diam. ext. de tubo aplicable H 200
Ref. A B C D E Ref. F G
ZGPO012P[1-200120A25[ J-[ 1141 | 24 | 85 | 198 | 121 | 134 ZGPLI1-2001200]1C1-JCICIC8 51,4 g8 o4
ZGPO012P[1-200120A5001-114[] | 48,5 |109,5/215,8| 137 |158,5 ZGP[I[1-200120C]C1C1-CICICIC10 52 @10
ZGP[[1-2001200J011-CICICINS 51,4 0 5/16" 3 1/8"
ZGPL[1[1-200120C1C1C1-CICICINA A 51,9 @ 3/8"

« Consulta el catédlogo de ventosas para obtener mas detalles sobre las
dimensiones de las ventosas y otras especificaciones. Consulta en la pag.
60 las ref. de las ventosas integradas.
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Serie ZGP

Dimensiones: 200 mm x 120 mm

Sin soporte para montaje en robot

compatible «NH»:

51,6)

(70)

" (Robot

(29)
F
52,6

J o0

« 2 posiciones SESS
@ 5 prof. 5,2 < c “ Presostato
@ 68 Conector M8 (macho)

o I y 37.6 Conexion (P) de alimentacion de presion de aire
Sin valvula de alimentacion/ Diam. ext. de tubo aplicable G
valvula de venteo atmosférico Mddulo eyector

e

30

o
< | ©
NP ©

Conexion (PD) de alimentacion

de presion de descarga
Diam. ext. de tubo aplicable H 4xM6x1x9 63'5J \

200
Ref. A B C D Ref. F G
ZGPL1-200120A25-1C11 24 69 198 121 ZGP[I[J-200120J0J-CJCIC8 51,4 o8 o4
ZGPL1[1-200120A50C1-1C1C] 48,5 | 93,5 | 2158 | 137 ZGP[I[J-200120]C1CJ-CJCIC10 52 @10
ZGPLI-20012000010-LILIND 514|056 |
ZGPL[1-2001200CJC1-CICIN11 51,9 @ 3/8"

« Consulta el catédlogo de ventosas para obtener mas detalles sobre las
dimensiones de las ventosas y otras especificaciones. Consulta en la pag.
60 las ref. de las ventosas integradas.
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Sistema de pinza de vacio (modelo de espuma)

Serie ZGS (¢

Forma de pedido

400240/ B

bo & 056 0660

9 Vélvula de alimentacion/Vélvula de venteo atmosférico

ZGS|N

9 Robot compatible

Simbolo . i o . . .| Valvula de venteo
T E— Fabricante del Modelo compatible Salida digital | 27102 de S'm:°'° :j\"’“'a de alimentacion)| ™ aimosférico
identificacion AA. (2 posiciones, monoestable) N.C.

P PNP COM- K [N.C. (2 posiciones, monoestable) N.C.
N N — Uso general NPN +COM W | 2 posiciones, biestable N.C.
H Compatible con 10-Link - Ninguna Ninguna
UR3e = Cuando se selecciona el simbolo «H» para @ Robot
011 UR5e compatible, no se puede seleccionar «W» ni «—».
p Uﬁl(\)/gg_sr/gL UR10e PNP COM- @ Tamaiio de espuma
URT16e Simbolo Tamanfo de espuma
012 UR20 400240 400 mm x 240 mm
URS0 300180 300 mm x 180 mm
TMS(S) 200120 200 mm x 120 mm
TM7(S)
T™M12(S)
OMRON/ TMI4(S) e Numero de conjuntos de eyector
021 N TECHMAN T™M16 NPN +COM Para tamafio 400 mm x 240 mm
ROBOT TM20 Simbolo] Numero de conjuntos de eyector
TM25S 2 2 uds.
TM30S 4 4 uds.
MOTOMAN-HC10(S)DTP 6 6 uds.
P MOTOMAN-HC20(S)DTP PNP COM- _
043 YASKAWA MOTOMAN-HC30PL P?ra tamar’Io 300 mml x 180 mm
Electric MOTOMAN-HC10(S)DTP Simbolo| Numero de conjuntos de eyector
N MOTOMAN-HC20(S)DTP NPN +COM 1 1 ud.
MOTOMAN-HC30PL 2 2 uds.
CRX-5IA 3 3 uds.
CRX-10iA(L)
051 P FANUC CRX-20iA PNP CoM- Para tamafo 200 mm x 120 mm
CRX-25iA Simbolo| Numero de conjuntos de eyector
CRX-30iA 1 1 ud.
% Usa un robot del tamafio adecuado dependiendo del sistema de pinza de vacio y el peso de la pieza. 2 2 uds.

6 Espuma 6 Placa de succién
i Numero de orificios Para tamano 400 mm x 240 mm
Simbolo Grosor - —
400 x 240 300 x 180 200 x 120 Simbolo Especificaciones
A 20 mm Valvula de retencion de vacio, Conexion de deteccion de presion
91 39 22 J s
B 30 mm en un orificio de espuma central

Orificio fijo, Conexion de deteccion de presién en un orificio de
espuma central

T

Para tamanos 300 mm x 180 mm, 200 mm x 120 mm

Simbolo Especificaciones
S Vélvula de retencion de vacio
M Orificio fijo
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e Cable con conector para robot compatible

Sistema de pinza de vacio (modelo de espuma) Serie Z GS

9 Especificaciones de unidades del presostato

Simbolo| Cable con conector para robot compatible Para tamano 400 mm x 240 mm
— |Con cable (Para modelos compatibles) Simbolo| N.°de detectores Unidad de deteccion
R Con cable (Cable discreto) C Con funcién de intercambio de unidades
- 2 detectores - P
N Sin cable M Unidad Sl Unicamente

# Cuando se selecciona el simbolo «NP» o
«NN» para @ Robot compatible, no se puede
seleccionar «—: Con cable (Para modelos

compatibles)».

Ademas, cuando se selecciona el s'imbolo
«NH» para @ Robot compatible, solo se

* Cuando se selecciona el simbolo «H» para @ Robot
compatible, habra 1 detector localizado en la unidad de
eyector del lado con conector M8.

Para tamaios 300 mm x 180 mm, 200 mm x 120 mm

Posicién de deteccion de presion

Presién en la placa base

Presion en un orificio de espuma

puede seleccionar «N: Sin cable». Simbolo| Unidad de deteccion
(Consulta los detalles del cable con conector w Con funcién de
para robots compatibles en la pag. 60.) X | intercambio de unidades
Y Unidad Sl
Z Unicamente

Presién en la placa base

Presién en un orificio de espuma

Q Soporte para montaje en robot
Para tamafio 400 mm x 240 mm

Simbolo| Soporte para montaje en robot
- Sin soporte para montaje en robot
1 Modelo basico (conforme a la norma ISO 9409-1-50-4-M6)
2 Modelo basico (conforme a la norma ISO 9409-1-50-4-M6) + Soporte desplazable

* Cuando se selecciona el simbolo 021 N (OMRON/TECHMAN ROBOT) para @ Robot compatible,
solo se puede selecciona «—» 0 «2».

Para tamainos 300 mm x 180 mm, 200 mm x 120 mm

Simbolo| Soporte para montaje en robot
- Sin soporte para montaje en robot
1 Placa de herramienta + Placa principal
2 Soporte desplazable
3 Placa de herramienta Unicamente
4 Soporte recto

*

Ten en cuenta que la fuerza de elevacion puede estar limitada si se usan la placa de herramienta y la placa principal.

Consulta la «Guia de seleccion de la placa de succién» en las pags. 13 y 14 para obtener mas detalles.

informacion en las opciones de soporte para montaje en robot.
* Cuando se selecciona el simbolo 021N (OMRON/TECHMAN ROBOT) para @ Robot compatible,
solo se puede selecciona «—» 0 «2».

placa principal (ZGS-PL3-7-A).

@ Conexion (P) de alimentacion de presion de aire

Dependiendo de @ Robot compatible, se proporciona un soporte adicional. Consulta mas

El simbolo 3 (Placa de herramienta solo) esta disponible para usuarios que ya dispongan de la

Simbolo| Conexion (P) de alimentacion de presion de aire
C8 Sistema métrico Recto Conexién instantanea @ 8
c10 Conexién instantanea @ 10
N9 Conexion instantanea @ 5/16"
Pulgadas Recto — -
N11 Conexion instantanea @ 3/8"

O
2
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Serie ZGS

Especificaciones del sistema de pinza de vacio (modelo de espuma)

Especificaciones generales

Fluido Aire

Clase de pureza de aire comprimido ISO 8573-1:2010 [2:4:3]
Rango de presién de trabajo [MPa] 0,3a0,7

Rango de temperatura de trabajo [°C] 5a50

Tensién de alimentacion [V] 24VDC =10 %
Consumo de energia [W] 27

Valvula de alimentacién/Vélvula de venteo atmosférico Equivalent to JSY3[J40-5MOZ-[]
Vacuostato Equivalente a ZSE10-00-[]

Consulta las especificaciones de la valvula de alimentacién y la valvula de venteo
atmosférico en el catalogo web de la serie JSY3000.
Consulta las especificaciones del vacuostato en el catalogo web de la serie ZSE10.

Especificaciones del eyector (Tamano: 400 x 240)

Numero de conjuntos de eyector 2 4 | 6
Presién de alimentacion estandar [MPa] 0,58 0,6
Presion max. de vacio [kPa] -75
Consumo de aire [I/min (ANR)] 228 454 | 661
Peso [kg]*! 3,9

«1 Para ZGSNPK-400240BJ4-NM1C8

Especificaciones del eyector (Tamano: 300 x 180, 200 x 120)

Numero de conjuntos de eyector 1 2 | 3
Presion de alimentacion estandar [MPa] 0,45
Presion max. de vacio [kPa] -63 -62 -60
Consumo de aire [I/min (ANR)] 92 177 257
Tamano 300 x 18072 1,8
Peso [kg] —
Tamaiio 200 x 120*3 1,3 -

x2 Para ZGSNPK-300180AM3-NY1C8
«3 Para ZGSNPK-200120AM2-NY1C8
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Sistema de pinza de vacio (modelo de espuma) Serie Z GS

Dimensiones: 400 mm x 240 mm

Soporte para montaje en robot: Modelo basico
Compatible robot: NP/NN (uso general)
011P/012P (UNIVERSAL ROBOTS)
043P/043N (YASKAWA Electric)

051P (FANUC)
342
102
[a] - o ;
. Ciews
P PN T
- Esm g \Presostato (D

G Presostato 2
Sin valvula de alimentacion/

Conexién de deteccion de presion en la placa base

Conexién de deteccion de presidn en un orificio de espuma central

valvula de venteo atmosférico

Conexion (PD) de alimentacion de presion de descarga
Diam. ext. de tubo aplicable F

Unidad de eyector (2)

Tapon (M-5P, 4 posiciones)

Modelo béasico

= Consulta las dimensiones del modelo basico
para obtener mas informacion.

Unidad de eyector (1)

68

7\ B
7 A
— g 8 << i =t
3
== o B .| ‘.
( iy
S <
Conector macho [Conexion (PD) de
alimentacion de presion de descarga] (R1/4) 111 111 I~
141
400
Ref. t A B
ZGS[1[1-400240AL1L1-LIC 1] 20 81 75
ZGS[1[1-400240BI1-C1C11[] 30 91 85
Ref. D E F
ZGS[1-40024011J-ICICIC8 51,4 08 o8
ZGS[11-4002401J-CICCIC10 52 210
ZGS[11-40024011J-CICICIN9 51,4 @ 5/16" @ 3/8"
ZGS[11-400240C111-CICICIN1A 51,9  3/8"
% S\VC

Conector M8 de 8 pins (macho)
Conexion (P) de alimentacion

de presién de aire

Diam. ext. de tubo aplicable E x 2
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Serie ZGS

Dimensiones: 400 mm x 240 mm

Soporte para montaje en robot: Modelo basico
Robot compatible: NH (uso general)

342

102

51.6

Jf o {', e
\

al I

+ Espuma / \ \Presostato (1)

Conexion de deteccion de presion en la placa base

Modelo basico

# Consulta las dimensiones del modelo basico
para obtener mas informacion.

Unidad de eyector (1)

Tapon (M-5P, 5 posiciones)

Unidad de eyector (2)

X \\\“\ 7 T
7\ TN N
i 28 dla e
= R <l =
3 3
B ® - | Ll
\ AL\ & _
- 7 y
Conector macho [Conexién (PD) de 11 11 Conector M8 de 4 pins (macho)
alimentacion de presion de descargal (R1/4) 141 \ Conexion (P) de alimentacién de presion de aire
400 Diam. ext. de tubo aplicable E x 2
Ref. t A B
ZGSNH[-400240AC1-110] 20 81 75
ZGSNH[1-400240B 1 I-C1CMC] 30 91 85
Ref. D E
ZGS[11-400240111-CICICIcs 51,4 08
ZGS[[1-400240111-CJCCIc10 52 @10

ZGS[1-4002401JJ-CJCJCIN9 51,4 @5/16"
ZGS[11-40024011-CICICIN1A 51,9 @ 3/8"
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Sistema de pinza de vacio (modelo de espuma) Serie Z GS

Dimensiones: 400 mm x 240 mm

Soporte para montaje en robot: Modelo basico + Soporte desplazable
Robot compatible: NP/NN (uso general)

011P (UNIVERSAL ROBOTS)

021N (OMRON/TECHMAN ROBOT)

043P/043N (YASKAWA Electric)

051P (FANUC)

342
102
©
a o & o
| |
0 5 \l:# o L.'_T'I
<
< II \ \ ‘\
L
+ Espuma / g/ \Presostato @

Conexmn de deteccién de presién en la placa base

G
Sin valvula de alimentacién/
valvula de venteo atmosférico

Presostato (2)

Conexion (PD) de alimentacion de presién de descarga
Diam. ext. de tubo aplicable F

Modelo basico

x Consulta las dimensiones del modelo basico para obtener

mas informacion.

Unidad de eyector (2)

Conexién de deteccion de presién en un orificio de espuma central

Tapon (M-5P, 4 posiciones)

Soporte desplazable

« Para obtener mas detalles, consulta las
dimensiones del soporte desplazable.

Unidad de eyector (1)

| Va \ =)
~ N
8
— g8 << |l O s i e
3 A\ 8
-} ® - | B
o Z :
Ao we=gesut oy
S =
Conector macho [Conexion (PD) de Conector M8 de 8 pins (macho)
alimentacion de presion de descarga] (R1/4) L m ™~ Conexion (P) de alimentacion de presion de aire
141 Diam. ext. de tubo aplicable E x 2
400
Ref. t A B
ZGS[1[1-400240A1-112(] 20 81 91
ZGS[11-400240BL11-112(] 30 91 101
Ref. D E F
ZGS[[J-4002401JJ-JJCIC8 51,4 o8 o8
ZGS[1[1-40024011C1-CICCIc10 52 210
ZGS[1[1-40024011C1-CICICIN9 51,4 @ 5/16" & 3/8"
ZGS[1[1-400240L L IC1-CICICIN11 51,9 0 3/8"

O
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Serie ZGS

Dimensiones: 400 mm x 240 mm

Soporte para montaje en robot: Modelo basico + Soporte desplazable

Robot compatible: NH (uso general)

342
102
©
[a) m Q Z‘_-,
—{ | ip== ==
© | Ll'—ir'l
< \
sl \ A
+ Presostato (1)
Espuma Conexioén de deteccién de presién en la placa base

Tapon (M-5P, 5 posiciones)

Unidad de eyector 2

)

Soporte desplazable

# Para obtener més detalles, consulta las dimensiones del soporte desplazable.

Modelo basico

# Consulta las dimensiones del modelo basico para obtener més informacion.
Unidad de eyector (1)

[ ]

N

7\
_//E'

100

240

200

N
A

Ja s,

/
K N
e

68

0
3
Y Ll L e B
e b : %( I
N A
Conector macho [Conexion (PD) de
alimentacion de presion de descarga] (R1/4)
111 111
141
400
Ref. t A B
ZGSNH[-400240A1J-I120] 20 81 91
ZGSNH[1-400240B[ 1 I-[112(] 30 91 101
Ref. D E
ZGS[11-40024011-CICICIcs 51,4 g8
ZGS[11-400240L11J-CICCIC10 52 @10
ZGS[11-400240L11-CICICINS 51,4 @ 5/16"
ZGS[1[1-400240C 1 11-CICICIN11 51,9 @ 3/8"
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Conector M8 de 4 pins (macho)

Conexidn (P) de alimentacion de presién de aire
Diam. ext. de tubo aplicable E x 2




Sistema de pinza de vacio (modelo de espuma) Serie Z GS

Dimensiones: 400 mm x 240 mm

Soporte para montaje en robot: Modelo basico + Soporte desplazable + Soporte en U
Robot compatible: 012P (UNIVERSAL ROBOTS)

342
102
Q
©
2] . o
o Q “-7'4' I| II:II} “'uv.l
< 7 ‘\_,/T Iy
/A7 [

G - J
Sin vélvula de alimentacién/ Espuma

valvula de venteo atmosférico

o/
Presostato

Conexion de deteccion de presion en la placa base

Presostato

Conexion de deteccion de presion
en un orificio de espuma central

Conexion (PD) de alimentacion de presion de descarga
Diam. ext. de tubo aplicable F

Soporte en U
* Para obtener més detalles, consulta las dimensiones del soporte en U.

Soporte desplazable
# Para obtener mas detalles, consulta las dimensiones del soporte desplazable.

Tapoén (M-5P, 4 posiciones)

Modelo basico
# Consulta las dimensiones del modelo basico para obtener mas informacion.

Unidad de eyector (1)

_ Unidad de eyector (2) ’%\0
a— T
| 7o~ a\

A\
J
100

Il
240
200
B
=

63.5
S ﬂ\ /
68

Conector macho [Conexién (PD) de .
Conector M8 de 8 pins (macho)

alimentacion de presion de descarga] (R1/4) 111 111
Conexion (P) de alimentacion de
141 presion de aire
400 Diam. ext. de tubo aplicable E x 2

Ref. t A B
ZGS012P[1-400240ACJ-11201 20 81 112
Z2GS012P[1-400240BLIJ-[112[] 30 91 122

Ref. D E F
ZGS[[1-400240L101C1-LICIC8 51,4 o8 o8
ZGS[I[1-400240C1]C1-CICCIc10 52 @10
ZGS[I-4002400]1-CICICIN9 514 | 05/16" |
2GS[11-400240C1C1C1-CICICIN11 51,9 @ 3/8"

SVC 42
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Serie ZGS

Dimensiones: 400 mm x 240 mm

Sin soporte para montaje en robot

342

|
# 2 posiciones

T

102

52.6

—

« 7

=5

¥vd

Tl

3

T

- - Espuma / /
G Presostato
Sin vélvula de alimentacion/ @

valvula de venteo atmosférico

Conexion (PD) de alimentacién de presion de descarga
Diam. ext. de tubo aplicable F

Tapén (M-5P, 4 posiciones)

of

\ Presostato (1)

68 154 68
H Unidad de eyector 2) 148 | Unidad de eyector ()
K N
i N || sxmextxo
©
&
2 — g8 .
[ts)
3
Bo
|
N
(29) Conexién de deteccion de presion
en un orificio de espuma central
Conector macho [Conexion (PD) de Conector M8 de 8 pins (macho)
alimentacion de presion de descarga] (R1/4) - -
Conexion (P) de alimentacion 111 111 Conle?qon de deteccion de
de presion de aire 141 presion en la placa base
Diam. ext. de tubo aplicable E x 2 400
Ref. t A H
ZGS[[J-400240A-C1CI0] 20 81 65
ZGS[1[1-400240BC11-C1C1C] 30 91 75
Ref. D E F
ZGS[1-400240L111-L11C8 51,4 o8 o8
ZGS[1[1-400240L1J-CICIC10 52 210
ZGS[I-4002400000-CICIN9 514 | @5/16" [ .
ZGS[11-400240C1C1C1-CICIN11 51,9 © 3/8"

43

O
z



Sistema de pinza de vacio (modelo de espuma) Serie Z GS

Dimensiones: 400 mm x 240 mm

Sin soporte para montaje en robot
Robot compatible: NH (uso general)

|
* 2 posiciones

@ 5 prof. 5,2

342

102

[

45

51.6

[efe =7

’

Espuma

Tapon (M-5P, 5 posiciones)

Presostato (1)

Conexion de deteccion de presion en la placa base

Unidad de eyector (1)

N

68

111

111

141

400

Conector M8 de 4 pins (macho)

Conexion (P) de alimentacién de
presién de aire

Diam. ext. de tubo aplicable E x 2

H Unidad de eyector (2)
l
0
8
6o
U
Conector macho [Conexién (PD)
29) de alimentacion de presiéon de
descarga] (R1/4)

Ref. t A H
ZGSNH[J-400240A] -] 20 81 65
ZGSNH[1-400240B 1 1-C1C1C] 30 91 75

Ref. D E
ZGS[[1-400240L11C1-LI1C8 51,4 g8
ZGS[[1-400240L]C1-CCIC10 52 @10
ZGS[1[1-400240L111-CICIN9 51,4 J5/16"
ZGS[11-400240C1C1C1-CICIN11 91,8 @ 3/8"

N
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Serie ZGS

Dimensiones: 300 mm x 180 mm

Soporte para montaje en robot: Placa de herramienta + Placa principal

Robot compatible: NP/NN/NH (uso general) %
011P (UNIVERSAL ROBOTS) 3
051P (FANUC) 58 _

©l8 gQ
@ 31.5f7 <R 5~
T 0|= 0w
e M Eiin o %
< ¥ = - = = ——; 0
\ Y | I | L m [
wt Espuma | Presostato
Conector M8 (macho)
Placa principal Conexion (P) de alimentacién de presién de aire
« Consulta las dimensiones de la placa principal para mas detalles. 68 Diam. ext. de tubo aplicable E
Maodulo eyector 2 x M5 x 0,8 prof. 5
G / 3
o . . e N
Sin vélvula de alimentacion/ ol o <
vélvula de venteo atmosférico ©q 2 A
0 63.5
Conexion (PD) de alimentacion de k) 200 \G
presion de descarga g 283
Diam. ext. de tubo aplicable F 5
= 300
[a\)

Ref. t A B Ref. D E F
ZGS[1[1-300180ALIC1-CIC 1] 20 81 81,5 ZGS[11-30018011J-CICIC]Cc8 51,4 o8 o4
ZGS[[1-300180BIJ-CIC11[] 30 91 91,5 ZGS[11-300180C1CICI-CICICIC10 52 @10

ZGS[1[1-3001801IC1-CICICIN9 51,4 @ 5/16" 2 1/8"
ZGS[1[1-3001801CIC1-CICICIN1A 51,9 © 3/8"

Soporte para montaje en robot: Placa de herramienta + Placa principal + Soporte en U

Robot compatible: 012P (UNIVERSAL ROBOTS UR20)
7 5 i 5 @

Espuma /

Soporte en U

+ Para obtener mas detalles, consulta las dimensiones del soporte en U.
Médulo eyector 68

G
Sin valvula de alimentacion/
véalvula de venteo atmosférico

Conector M8 (macho)

Presostato

o
(2]

\

180
120

(WasS
114

Conexién (PD) de alimentacion de presion de descarga
Diam. ext. de tubo aplicable F

63.5
200

283

300

Conexién (P) de alimentacién de presion de aire
Diam. ext. de tubo aplicable E

2 x M5 x 0,8 prof. 5

Ref.

t A B Ref. D E F

ZGS012P1-300180A-00H0 | 20 81 102,5 ZGSJJ-3001800000-0JJJC8 | 51,4 08 0

ZGS012P1-300180B-01 | 30 91 1125 ZGS[JJ-30018000-JJJC10 | 52 210
ZGSU-3001800CC-CICONS | 514 | 0516 |
ZGS[JJ-3001800000-JJLN11 | 519 | ©3/8"
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Sistema de pinza de vacio (modelo de espuma) Serie Z GS

Dimensiones: 300 mm x 180 mm

Soporte para montaje en robot: Placa de herramienta + Placa principal + Soporte en Y
Robot compatible: 043P/043N (YASKAWA Electric)

[l I1J L \ 1]

*'  Espuma/ \ Presostato

Conector M8 (macho)
Conexién (P) de alimentacion de presion de aire
Diam. ext. de tubo aplicable E

2 x M5 x 0,8 prof. 5

o
()

Soporte en Y
« Para obtener mas detalles, consulta las dimensiones del soporte en Y. \

Modulo eyector 68

G
Sin valvula de alimentacion/
valvula de venteo atmosférico

180
120

o]
PSS
114

63.5
Conexion (PD) de alimentacion de 200 G
presion de descarga 283 N&
Diam. ext. de tubo aplicable F
300
Ref. t A B Ref. D E F
ZGS043(P/N)[1-300180ALI -] 20 81 105 ZGS[1[1-30018011-CICICICc8 51,4 08 o4
ZGS043(P/N)J-300180BLI-CIC11C] 30 91 115 ZGS[1[1-300180ICIC1-CICICIC10 52 @10
ZGS[[1-300180L1CIC1-CICICIN9 51,4 @ 5/16" 2 1/8"
ZGS[1[1-300180C1CICI-CICICIN1A 51,9 © 3/8"

Soporte para montaje en robot: Soporte desplazable
Robot compatible: NP/NN/NH (uso general)
011P (UNIVERSAL ROBOTS)

o
e
T
Q —_
051P (FANUC) §2
021N (OMRON/TECHMAN ROBOT) 5 0
2. 9g3
[Te) E ¥
Jea, mgEIn o = 1.
[[ Il M 1] L m []
= Espuma Presostato
Conector M8 (macho)
Soporte desplazable Conexion (P) de alimentacion de presion de aire
= Para obtener més detalles, consulta las dimensiones del soporte desplazable. 68 Diam. ext. de tubo aplicable E

Modulo eyector '937.5 2 x M5 x 0,8 prof. 5

/Y8
~
8 & —¥-§ X I
63.5
Conexion (PD) de alimentacion 200
de presién de descarga NG
Diam. ext. de tubo aplicable F 283
300
Ref. t A B Ref. D E F
ZGS[[1-300180AII-CI120] 20 81 78,5 ZGS[[1-30018001J1-CIICIC8 51,4 08 o4
ZGS[11-300180BI1-C112(] 30 91 88,5 ZGS[11-3001801ICI-CICICIc10 52 @10
ZGS[11-300180L1CIC1-CICICIN9 51,4 @5/16" o 1/8"
ZGS[[1-300180L LI 1-LICICIN11 51,9 @ 3/8"
46
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Serie ZGS

Dimensiones: 300 mm x 180 mm

Soporte para montaje en robot: Soporte desplazable + Soporte en U
Robot compatible: 012P (UNIVERSAL ROBOTS UR20)

92 ©
— B
2] i n_ o o
< = ;i =
Y | | M1
- Presostato / \Soporte desplazable

+ Para obtener mas detalles,
consulta las dimensiones del
Soporio on U Conector M8 (macho) soporte desplazable.
P Conexion (P) de alimentacién de presién de aire
Diadm. ext. de tubo aplicable E

2 x M5 x 0,8 prof. 5

# Para obtener mas detalles, consulta las dimensiones del soporte en U.

Maodulo eyector

G 3
Sin véalvula de alimentacion/
vélvula de venteo atmosférico IR | -3 3
v
63.5 L

Conexion (PD) de alimentacion 200 NG

de presion de descarga 283

Diam. ext. de tubo aplicable F

300
Ref. t A B Ref. D E F

ZGS012P[1-300180ALIL-L1120] 20 81 99,5 ZGS[1-300180L11-CIIC8 51,4 08 o4
ZGS012P[1-300180BLII-[I[12(] 30 91 109,5 ZGS[[1-3001801JI-CICICIc10 52 @10

ZGSJ-300180000-0ICCNS | 514 | 0516" |
ZGS[JJ-300180000-JIN11 | 51,9 | ©3/8"

Soporte para montaje en robot: Soporte desplazable + Soporte en Y
Robot compatible: 043P/043N (YASKAWA Electric)

92 ©
9]

t =

B I i i "
O T 1 -
Espuma Presostato / Soporte desplazable
« Para obtener mas detalles,
consulta las dimensiones del
Soporte en Y Conector M8 (macho) soporte desplazable.

+ Para obtener mas detalles, consulta las dimensiones del soporte en Y.

Conexion (P) de alimentacién de presién de aire

68 Diam. ext. de tubo aplicable E
Modulo eyector 2375 2 x M5 x 0,8 prof. 5
G VD &
Sin valvula de alimentacion/ N A
vélvula de venteo atmosférico 2 _ e ¥
V
63.5
. . . NG
Conexion (PD) de alimentacion 200
de presion de descarga 283
Diam. ext. de tubo aplicable F
300
Ref. t A B Ref. D E F
ZGS043(P/N)1-300180AI1-LI12(1 20 81 102 ZGSs[1-3001801I-CICIC8 51,4 o8 o4
ZGS043(P/N)1-300180BII-L112(] 30 91 112 2GS[[1-300180CICIC1-CICICIc10 52 @10

ZGSJ-3001800C-CICCNS | 514 | 05/16" |
ZGS[I-300180001-LICIN11 | 519 | 03/8'

SVC
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Sistema de pinza de vacio (modelo de espuma) Serie Z GS

Dimensiones: 300 mm x 180 mm

Soporte para montaje en robot: Soporte recto

Robot compatible: NP/NN/NH (uso general) 011P (UNIVERSAL ROBOTS) 043P/043N

(YASKAWA Electric) 051P (FANUC)

@ 31.5 h8

(Robot compatible
«NH»: 51,6)

0 O

Soporte recto

* Para obtener mas detalles, consulta las dimensiones del soporte recto.\

Conector M8 (macho)
Conexion (P) de alimentacion de presion de aire
Diam. ext. de tubo aplicable E

Mddulo eyector 2 x M5 x 0,8 prof. 5
| 3
G Y
Sin valvula de alimentacion/ ol o <
vélvula de venteo atmosférico S s
63.5
onexion (PD) de alimentacién 200 NG
de presion de descarga 283
Diam. ext. de tubo aplicable F 300
Ref. t A B Ref. D E F
ZGS[1[1-300180ALIC1-1141] 20 81 109 ZGS[11-30018011-CICCIC8 51,4 o8 o4
ZGS[[1-300180BLIJ-C114[1 30 91 119 ZGS[1[1-300180ICIC1-CICICIC10 52 @10
ZGS[[1-3001801CI1-CICICIN9 51,4 @ 5/16" 2 1/8"
ZGS[11-300180C1CIC1-CICICIN1A 51,9 @ 3/8"

Soporte para montaje en robot: Soporte recto + Soporte en U
Robot compatible: 012P (UNIVERSAL ROBOTS UR20)

45

ﬂ’\—%\*‘ﬁ tf%m

[T I

T\

+ Espuma

Soporte en U

Presostato / \ Soporte recto

+ Para obtener mas detalles,
consulta las dimensiones
Conector M8 (macho) ~ del soporte recto.
Conexion (P) de alimentacién de presién de aire
Diam. ext. de tubo aplicable E

+ Para obtener més detalles, consulta las dimensiones del soporte en U. \

G
Sin valvula de alimentacion/
vélvula de venteo atmosférico

de presion de descarga
Diam. ext. de tubo aplicable F

Maodulo eyector

\ 3
M
ol o <
O N —
63.5
200 NG
283
300

2 x M5 x 0,8 prof. 5

Ref. t A B Ref. D E F
ZGS012P[1-300180AI1-1141 20 81 130 ZGS[1-300180111-CICIC8 51,4 08 o4
ZGS012P[1-300180BLIC1-C114[] 30 91 140 ZGS[11-300180C1CIC1-CICICIc10 52 @10

ZGS[11-30018011-CICICIN9 51,4 Q@ 5/16" @ 1/8"
ZGS[1[1-300180 I 1-CICICIN11 51,9 @ 3/8"
48
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Serie ZGS

Dimensiones: 300 mm x 180 mm

Sin soporte para montaje en robot

z
o
el
= ©
H ol Ea
* 2 posiciones 5 (70) N85
[ 4
S - of %7 |
Y I I | L III] L]
*+T Espuma | Presostato \
Conector M8 (macho)
G 68 Conexion (P) de alimentacién de presién de aire
Sin valvula de alimentacion/ 376 Diam. ext. de tubo aplicable E
valvula de venteo atmosférico Maodulo eyector H 2 x M5 x 0,8 prof. 5
= 8
g 8 x| 8 o :
Conexion (PD) de alimentacién ™| ™ ) -
de presion de descarga =
Diam. ext. de tubo aplicable F
4xM6x1x9 63.5
200 NG
283
300
Ref. t B Ref. D E F
ZGS[][1-300180AL -] 20 65 ZGS[]1-30018001J0]-CICIC8 51,4 o8 o4
ZGS[[1-300180BLI-[1CI] 30 75 ZGS[][1-300180L1CIC1-CICIC10 52 @10
ZGS[1-300180L11-CICINS 51,4 @5/16" 7 1/8"
ZGS[I1-300180/II-CICIN11 51,9 @ 3/8"
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Sistema de pinza de vacio (modelo de espuma) Serie Z GS

Dimensiones: 200 mm x 120 mm

Soporte para montaje en robot: Placa de herramienta + Placa principal
Robot compatible: NP/NN/NH (uso general) 011P (UNIVERSAL ROBOTS) 051P (FANUC)

<

o

el

- ®

Qo
©o|Q ©
@31.57 NECE
Yo} W= O .

<
- Y
T in o
< i my o
m, I 1 [\
- Espuma / \ Presostato

. Conector M8 (macho)
Placa principal

+ Consulta las dimensiones de la placa 68

G Conexion (P) de alimentacién de presién de aire
Sin valvula de alimentacion/

inci ; . Diam. ext. de tubo aplicable E
valvula de venteo atmosférico PnciPal para mas detalles.  yquio eyeotor £
o
\. (<2}
l@ ol
i Conexién (PD) de alimentacién T
de presion de descarga —AG
Diam. ext. de tubo aplicable F 0 63.5
® 200
o
©
T
©
x
N
Ref. t A B Ref. D E F
ZGS[1-200120A0C1-01010] 20 81 81,5 ZGS[[1-200120011C1-CICCIC8 51,4 08 o4
ZGS[11-200120BCIC1-CIC11C] 30 91 91,5 ZGS[11-200120C1C1C1-CICIC1C10 52 @10

ZGS[][1-20012001010-CICICIN9 51,4 @ 5/16"
ZGS[[1-20012001C101-CICICIN1 51,9 @ 3/8"

@1/8"

Soporte para montaje en robot: Placa de herramienta + Placa principal + Soporte en U
Robot compatible: 012P (UNIVERSAL ROBOTS UR20)

< % ° i @
e [ 1l [\

h Espuma / \  Presostato

45
52.6

J

Conector M8 (macho)

G Soporte en U - Conexién (P) de alimentacion de presion de aire
Sin valvula de alimentacion/ ~ * "3 obtener mas detalles, consulta las 68 Diam. ext. de tubo aplicable E
valvula de venteo atmosférico  dimensiones del soporte en U. Mddulo eyector
o
N (5]

120

E
. Conexion (PD) de alimentacion
de presién de descarga —

©

Diam. ext. de tubo aplicable F 635
200
Ref. t A B Ref. D E F
ZGS012P[1-200120AIC1-CICH ] 20 81 102,5 ZGS[1[1-2001201]-CICCIC8 51,4 08 54
ZGS012P[1-200120BC1C1-CIC1C] 30 91 112,5 ZGS[1[1-2001201CC1-CICICIC10 52 @10

ZGS[1-20012011C-CICICINS 51,4 @5/16"
ZGS[11-200120JJ-CICICIN1A 5@ @ 3/8"

@1/8"
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Serie ZGS

Dimensiones: 200 mm x 120 mm

Soporte para montaje en robot: Placa de herramienta + Placa principal + Soporte en Y

Robot compatible: 043P/043N (YASKAWA Electric)

©
[9V)
[Te} —_ [ts]
~ 1 . ,
< 1 a R @
m, [ 1 [\
- Espuma \Presostato
Conector M8 (macho)
Soporte en Y Conexion (P) de alimentacion de presion de aire
* Para obtener mas detalles, Diam. ext. de tubo aplicable E
G consulta las dimensiones  Mgdulo eyector 68
Sin valvula de alimentacién/  del soporte en Y. o
vélvula de venteo atmosférico N @
&
HQ .
—~/ Conexién (PD) de alimentacion 635 N\
de presion de descarga :
Diam. ext. de tubo aplicable F 200
Ref. t A B Ref. D E F
ZGS043(P/N)J-200120A0-LI110 20 81 105 ZGS[1-20012001J-0CCIC8 51,4 08 -
ZGS043(P/N)1-200120BI-LI 1M 30 91 115 2GS[[1-200120C1IC1-CICCIc10 52 @10
ZGS[1-20012001L1C1-LICICIN9 51,4 @5/16" 7 1/8"
ZGS[[1-20012001CJC1-CICICIN11 51,9 @ 3/8"
Soporte para montaje en robot: Soporte desplazable
Robot compatible: NP/NN/NH (uso general) 011P (UNIVERSAL ROBOTS) 051P (FANUC) 021N
(OMRON/TECHMAN ROBOT) %
p=4
©
a
= ®
92 © § £@
9 885
TEET -
< n ymy 1]
I, T Tl [\
+1 Espuma \ Presostato
Conector M8 (macho)
Soporte desplazable 68 Conexion (P) de alimentacién de presion de aire
G = Para obtener mas detalles, Diam. ext. de tubo aplicable E
Sin vélvula de alimentacion/ consulta las dimensiones del
vélvula de venteo atmosférico soporte desplazable. Madulo eyector @
S 3
c ;
——t—1~ Conexién (PD) de alimentacion =AG
de presion de descarga 63.5
Diam. ext. de tubo aplicable F 200
Ref. t A B Ref. D E F
ZGS[[1-200120AC-20] 20 81 78,5 ZGS[1-200120010-0CCIC8 51,4 08 o4
ZGS[11-200120BL-112(] 30 91 88,5 2GS[[1-200120C1IC1-CICCIc10 52 @10
ZGS[1-200120011C1-LICICIN9 51,4 @ 5/16" o 1/8"
ZGS[[1-20012001JC1-CICICIN11 51,9 @ 3/8"
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Sistema de pinza de vacio (modelo de espuma) Serie Z GS

Dimensiones: 200 mm x 120 mm

Soporte para montaje en robot: Soporte desplazable + Soporte en U

Robot compatible: 012P (UNIVERSAL ROBOTS UR20) 92 ©
[s\)
s e Y Zr—
I ™ [a)
BE T | i .
I 7 |
+T Espuma Presostato / \Soporte desplazable
# Para obtener mas
detalles, consulta las
dimensiones del soporte
Soporte en U 68 Conector M8 (macho) desplazable.
= Para obtener mas detalles, consulta . . - " )
las dimensiones del soporte en U. Rs0 C_opexmn (P) de allmentamon de presion de aire
o . ., . Diam. ext. de tubo aplicable E
Sin vélvula de alimentacion/ Médulo eyector
vélvula de venteo atmosférico 51
Ha S
; Conexion (PD) de alimentacion =
de presion de descarga 63.5 \9
Diam. ext. de tubo aplicable F 200
Ref. t A B Ref. D E F
2GS012P[1-200120A0I-112(7 20 81 99,5 ZGS[1-2001200110-0CCIC8 51,4 o8 o4
2GS012P[1-200120BC1-[112] 30 91 109,5 ZGS[[1-200120L10]C1-LICCIc10 52 @10
ZGS[1-200120010JC1-CICICIN9 51,4 @ 5/16" & 1/8"
ZGS[11-20012001CI01-CICICIN1 1 51,9 @ 3/8"

Soporte para montaje en robot: Soporte desplazable + Soporte en Y

Robot compatible: 043P/043N (YASKAWA Electric) 92

52.6

o Y

Pt n o F o
I T \

45

=1  Espuma/ Presostato / ‘ \Soporte desplazable

= Para obtener mas
detalles, consulta las
dimensiones del soporte

Soporteen Y desplazable.
= Para obtener mas detalles, consulta las 68_  Conector M8 (macho)
dimensiones del soporte en Y. R31.5 Conexién (P) de alimentacion de presion de aire

Modulo eyector

Diadm. ext. de tubo aplicable E

o
) 1 ©
l@ 8
; Conexion (PD) de alimentacion
de presion de descarga 63.5 \g
Diam. ext. de tubo aplicable F 200
Ref. t A B Ref. D E F

ZGS043(P/N)J-200120AJC1-17120] 20 81 102 ZGS[1-200120C-CICCIC8 51,4 o8 o4
ZGS043(P/N)J-200120BIC1-[112(] 30 91 112 ZGS[11-200120-JCICIc10 52 @10

ZGSJ-200120000-000NS | 514 | 05/16" |
ZGSJ-200120000-00N11 | 519 | ©3/8"
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Serie ZGS

Dimensiones: 200 mm x 120 mm

Soporte para montaje en robot: Soporte recto
Robot compatible: NP/NN/NH (uso general) 011P (UNIVERSAL ROBOTS) 043P/043N
(YASKAWA Electric) 051P (FANUC)

G
Sin vélvula de alimentacion/

Soporte recto

@ 31.5 h8
= a:
< AT
| M, 10
+  Espuma/

= Para obtener mas detalles, consulta las dimensiones
del soporte recto.

52,6

(Robot compatible
«NH>»: 51,6)

' \Presostato

Conector M8 (macho)

Conexion (P) de alimentacion de presion de aire

Médulo eyector 68 Diam. ext. de tubo aplicable E
vélvula de venteo atmosférico
N 3
&
Conexion (PD) de alimentacion =AG
de presién de descarga © 63.5
Diam. ext. de tubo aplicable F < -
o 200
[e1
©
I
©
x
N
Ref. t A B Ref. D E F
ZGS[[1-200120A1-01140] 20 81 109 ZGS[]-20012001J1-LICIC8 51,4 08 o4
ZGS[[1-200120BL1-C114C] 30 91 119 ZGS[[1-20012001]0-CCCIC10 52 @10
ZGS[1-2001200110-CICICIN9 51,4 @ 5/16" @ 1/8"
ZGS[1[1-200120L 11 1-CICICIN1A 51,9 @ 3/8"
Soporte para montaje en robot: Soporte recto + Soporte en U
Robot compatible: 012P (UNIVERSAL ROBOTS UR20) ©
< 3
Q )
- ! '
1| @
Il , [l /
Espuma Presostato / \Soporte recto

G
Sin valvula de alimentacion/
vélvula de venteo atmosférico

g

I

Soporte en U

« Para obtener mas detalles, consulta las dimensiones

del soporte en U.

Conexion (PD) de alimentacion
de presion de descarga

Médulo eyector 68

= Para obtener mas detalles,
consulta las dimensiones
del soporte recto.

Conector M8 (macho)

Conexién (P) de alimentacion de presion de aire
Diam. ext. de tubo aplicable E

® 8

120

63.5 —N\&

Diam. ext. de tubo aplicable F 200
Ref. t A B Ref. D E F
ZGS012P[1-200120AC1C1-CIC140C] 20 81 130 ZGS[11-2001201]C-CICCIC8 51,4 08 o4
ZGS012P[1-200120BL I 1-[114[] 30 91 140 ZGS[[1-2001201J1-CJCCJCc10 52 @10
ZGS[11-20012001C1C1-CICICIN9 51,4 @ 5/16" 7 1/8"
ZGS[11-200120C1C1C0-CICICIN1A 51,9 @ 3/8"

53

O



Sistema de pinza de vacio (modelo de espuma) Serie Z GS

Dimensiones: 200 mm x 120 mm

Sin soporte para montaje en robot

<z
P
el
H 58
* 2 posiciones (70) ©l8 e ©
@ 5 prof. 5,2 5 S 85
[ Y
o T
m n Y
m, I 1 Y
+T Espuma/ Presostato \
Conector M8 (macho)
L G . 68 Conexion (P) de alimentacién de presién de aire
Sin valvula de alimentacion/ 376 Diam. ext. de tubo aplicable E
valvula de venteo atmosférico Modulo eyector "
o
H (<0}
Ql | @
: Conexion (PD) de alimentacion -~ €
de presién de descarga = &
Diam. ext. de tubo aplicable F 4 x M6 x 1 x 9 63.5 !
200
Ref. t B Ref. D E F
ZGS[11-200120AC1-C1C10] 20 65 ZGS[11-200120111-CICIC8 51,4 o8 oy
ZGS[11-200120BCIC1-CICC] 30 75 ZGS[11-200120C1C1C1-CICIC10 52 210
ZGS[1[1-2001201C1C1-CICIN9 51,4 @5/16" 5 1/8"
ZGS[11-200120C1CIC1-CICIN11 51,9 @ 3/8"
54
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Serie ZGP/ZGS

Dimensiones: Para tamano 400 mm x 240 mm

Modelo basico
Robot compatible: NP/NN/NH (uso general) 011P/012P (UNIVERSAL ROBOTS) 043P/043N
(YASKAWA Electric) 051P (FANUC)

5 H8 prof. 5,2

LR ED @ 5 H8 prof. 5,2
=t 25 H8 prof. 5,2
o

@ 31.5 h8

(10)

=
@

I

T

M8 x 20 (Accesorio) /. 7 M6 x 18 (Accesorio) 2

8x@ 155
prof. avellanado 4,5

O.
Q78 x @ 6,6 pasante /—

D 7 7Y )ﬁ
Z Y \\ \
N
B ©
D) J7NY ) Ve,
2 \\ \\ A\
J
\
o 6 x @ 9 pasante %
68 154 68 9
308
J
* 2 posiciones
©
kS
8H8 prof. 8 @50 5
N ©
&
¥
of
D &
S ®
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Sistema de pinza de vacio Serie Z GP / Z GS

Dimensiones: Para tamano 400 mm x 240 mm

Soporte desplazable
Robot compatible: NP/NN/NH (uso general) 011P/012P (UNIVERSAL ROBOTS) 043P/043N
(YASKAWA Electric) 051P (FANUC)

©
K-
'S
&2
o]
Q
C
@31.5h8 —
o = [se]
T | —t—
| I I | . ‘ °
[ ] 1 ! ] -
© 100 _
M6 x 23 (accesorio)
A-A
Lado del sistema de pinza Lado del a“‘e
de vacio robot 450 . 690%
u*q)
Crp
)
@30 [‘-’1 &u”
QU -
f 2 Y
AN S
6H8 prof. 6
B
180
V7 56
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Serie ZGP/ZGS

Dimensiones: Para tamanos 300 mm x 180 mm, 200 mm x 120 mm

Placa principal
Robot compatible: NP/NN/NH (uso general) 011P/012P (UNIVERSAL ROBOTS) 043P/043N
(YASKAWA Electric) 051P (FANUC)

A-A
15
4 2 x 6 H8
950 3 0
x
. pasa“te M5 x 0,8 pasante X 1 ._A
[Te)
N
50
o j A—
Q
[Te)
N
4 x diam. de avellanado @ 11, “EPE E )
prof. 4,5 ~ 4 - l—
o ™ A
- 5 Q
[s)
Q

Placa de herramienta
Robot compatible: NP/NN/NH (uso general) 011P/012P (UNIVERSAL ROBOTS) 043P/043N
(YASKAWA Electric) 051P (FANUC)

A-A

@ 31.5

/96‘ 4 x @ 6,6 pasante
@ L~
'~ X _
©
[ ~ - B
“le Al Ta
- h
~—01
68
82

57
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Sistema de pinza de vacio Serie Z GP / Z GS

Dimensiones: Para tamanos 300 mm x 180 mm, 200 mm x 120 mm

SoporteenY
Robot compatible: B
043P/043N (YASKAWA Electric) * 2 posiciones
/f_\\ .|
3
B
6 H8 prof. 6
Cuando se monta la placa principal
M6 x 35 (accesorio) =l
@ 31.5 h8
(s2]
> :
!
|
Placa principal (pedir por separado) g
N
Cuando se monta el soporte desplazable
©
. 4 x @ 6,6 pasante §
M6 x 45 (accesorio) &) p c al
5 S I
— & o
,
LT L -
Soporte desplazable (pedir por separado)

Dimensiones: Para tamanos 400 mm x 240 mm, 300 mm x 180 mm, 200 mm x 120 mm

Soporte en U
Robot compatible: 012P (UNIVERSAL ROBOTS UR20) ®
B %
D z
0
1
x M6 prof. 8
A-A
@ 50 h8 "c_?
« [j ! i —
o] |
e M8 x 18 (accesorio)
Yo}
@ 31.5H8
J 63
c ©
* 2 posiciones g

+_.
A
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Serie ZGP/ZGS

Dimensiones: Para tamanos 300 mm x 180 mm, 200 mm x 120 mm

Soporte desplazable

Robot compatible: NP/NN/NH (uso general) 011P/012P (UNIVERSAL ROBOTS) 021N
(OMRON/TECHMAN ROBOT) 043P/043N (YASKAWA Electric) 051P (FANUC)

o o 0+0 o
¢ °
D a
(@] O 3 ©
D 74 \c !
1
& @ 31.5h8
0 (&)
o = ™
1 Pl
T 0
M6 x 20 (accesorio) [}

Lado del sistema de pinza de vacio

4 x & 6,6 pasante

63

N
~ i
)

4xD15
prof. avellanado 5

6 H8 prof. 6

46.7

Soporte recto

Robot compatible: NP/NN/NH (uso general) 011P/012P (UNIVERSAL ROBOTS) 043P/043N
(YASKAWA Electric) 051P (FANUC)

prof. de avellanado 5,5

A

.yiim B * 2 posiciones
©) -
St ¢
m | | 6H8prof.6

0}
@31.5h8
™ I —
i K
<| 0 0 [ ©
I Ho
I !
M6 x 45 (accesorio)
1) 2 x 6 H8 prof. 6
&
e || A 20
9‘0'0' B o2
\y
/)ék
8 5 ¢ ,
[s2)
‘{g = s
== 4x26.6 g
68 ©
I
82 0
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Sistema de pinza de vacio Serie Z GP / Z GS

Cable con conector para robot compatible

@ @
A (N° de pin) o * o * B (N° de pin)
RMH-A00-11-A W L ‘_ﬁ
ta te
ZGS-LW1-14-A L : @
ta tc

RMH-A00-18A ﬁm 4 e

} A
. ) 0) ® Longitud del cable
Sl <2l el G L s Lado del sistema de pinza de vacio| Lado del robot g [mm]
011pP=1
012p+ UNIVERSAL ROBOTS Conector M8 de 8 pins (hembra) | RMH-A00-11-A 220
043P

YASKAWA Electric
043N Conector M8 de 8 pins (hembra) RMH-A00-11-A 220
Conector M8 de 8 pins (hembra) pins )

051P FANUC

NP .

NN - Cable discreto RMH-A00-18A 3000
021N OMRON/TECHMAN ROBOT Conector M8 de 8 pins (macho) | ZGS-LW1-14-A 300

NH - Conector M8 de 4 pins (hembra) [Para clientes que ya disponen de un cable M12, asegurate de preparar un conector de conversion de M8 a M12.

%1 Si se incluye un adaptador para el cable de herramienta con el robot UR, asegurate de usarlo.

Ref. de ventosa con retén Ref. de tapon

« Esta pieza es para productos de la serie ZGP. + Esta pieza es para productos de la serie ZGP.
No se puede montar en productos de la serie ZGS. No se puede montar en productos de la serie ZGS.
Diametro de ventosa Ref. Descripcion Ref. Cant. Nota
g 25 ZP3C2-D25J2FS-05-R Tapén S | ZGP-GK1-1-A | 10 uds. incluidas | Para dimetro de ventosa @ 25
@50 ZP3C2-D50J2FS-10-R Tapén L | ZGP-GK1-2-A | 5 uds. incluidas |Para didmetro de ventosa @ 50
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Serie ZGP/ZGS

Soporte para montaje en robot (Tamano: 400 mm x 240 mm)

Modelo basico

Robot compatible: NP/NN/NH (uso general)
011P/012P (UNIVERSAL ROBOTS) 043P/043N
(YASKAWA Electric) 051P (FANUC)

Cubierta de soporte

“5-.._ que se seleccione o no.

Modelo basico

- El soporte para montaje
Q en robot viene incluido con
/ el producto,
independientemente de
\ B

Descripcion Cant. Nota

Modelo basico + Soporte desplazable

Robot compatible: NP/NN/NH (uso general) 011P
(UNIVERSAL ROBOTS) 021N (OMRON/TECHMAN
ROBOT) 043P/043N (YASKAWA Electric) 051P (FANUC)

Soporte
desplazable

Modelo
basico

Descripcion Cant. Nota

Soporte para montaje en robot
Modelo bésico

Pin de centrado (@ 6 x 10) | 1

Para fijar el soporte
Tornillo Allen (M6 x 18) 4 |para robot al robot"
ZGS-PL3-1-A

Modelo basico | Pin de centrado (J 8 x 15) 1
(Conforme a ISO Para fijar el soporte
9409-1-50-4-Mg)| Torillo Allen (M8 x 20) 6 |pararobot al robot

Pin de centrado (3 5x10) | 2

Para fijar el soporte

Soporte para montaje en robot
Modelo bésico

Pin de centrado (& 6 x 10) | 1

Para fijar el soporte
Tornillo Allen (M6 x 18) 4 |para robot al robot*
ZGS-PL3-1-A
Modelo basico | Pin de centrado (@ 8 x 15) | 1
(Conforme a ISO Para fijar el soporte
9409-1-50-4-Mg) | Tornillo Allen (M8 x 20) 6 |para robot al robot*

Pin de centrado (J 5x10) | 2

Para fijar el soporte

Tornillo Allen (M6 x 14) 8 para robot a la Tornillo Allen (M6 x 14) 8 para robot a la
unidad de eyector unidad de eyector
Arandela plana (M6) 8 Arandela plana (M6) 8
%1 Selecciona la opcion mas adecuada para el robot que se vaya a usar. Soporte desplazable 1
= La imagen muestra el modelo de espuma. ZGS-PL5-1-A Pin de centrado (@6 x 10) | 1
No obstante, el montaje es el mismo para el modelo de ventosa. Soporte Para fijar el soporte
desplazable | Tornillo Allen (M6 x 23) 4 |desplazable al robot

61
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#1 Selecciona la opcidon mas adecuada para el robot que se vaya a usar.
% La imagen muestra el modelo de espuma.

No obstante, el montaje es el mismo para el modelo de ventosa.



Sistema de pinza de vacio Serie Z GP / Z GS

Soporte para montaje en robot (Tamano: 400 mm x 240 mm)

Modelo basico + Soporte desplazable
Robot compatible: 012P (UNIVERSAL ROBOTS)

Soporte en U

Soporte
desplazable

Modelo

Descripcién Cant. Nota

Soporte para montaje en robot
Modelo bésico

Pin de centrado (J 6 x 10) | 1

Para fijar el soporte
Tornillo Allen (M6 x 18) 4 |para robot al robotT
ZGS-PL3-1-A
Modelo béasico | Pin de centrado (@8 x 15) | 1
(Conforme a ISO Para fijar el soporte
9409-1-50-4-Mg)| Tornillo Allen (M8 x 20) 6 |para robot al robot*1

Pin de centrado (@ 5x10) | 2

Para fijar el soporte
Tornillo Allen (M6 x 14) 8 para robot a la
unidad de eyector

Arandela plana (M6) 8

Soporte desplazable 1

ZGS-PL5-1-A b1 G centrado (@6 x 10) | 1
Soporte Para fijar el soporte
desplazable | Tornillo Allen (M6 x 23) 4 | desplazable al robot

Soporte en U 1
ZGS-PL3-5-A | 1 i Allen (M8 x 18) 6 | Para fijar el soporte

Soporte en U
en U al robot
Pin de centrado (8 x 15) 1

# La imagen muestra el modelo de espuma.
No obstante, el montaje es el mismo para el modelo de ventosa.

O
z
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Serie ZGP/ZGS

Soporte para montaje en robot (Tamano: 300 mm x 180 mm, 200 mm x 120 mm)

Placa de herramienta + Placa principal
Robot compatible:
NP/NN/NH (uso general)

011P (UNIVERSAL ROBOTS)

051P (FANUC)

Placa
principal

Placa de

herramienta

Robot

Cubierta de placa de
herramienta

El soporte para montaje

en robot viene incluido
con el producto,
independientemente de
que se seleccione o no.

Soporte desplazable

Robot compatible:
NP/NN/NH (uso general)
011P (UNIVERSAL ROBOTS)
051P (FANUC)

021N (OMRON/TECHMAN ROBOT)

Cubierta de soporte

El soporte para montaje
en robot viene incluido
con el producto,
independientemente de
que se seleccione o0 no
para 021N.

Soporte ;
desplazable |

herramienta

Arandela plana (M6)

de herramienta a la
unidad de eyector

# Laimagen muestra el modelo de espuma.

No obstante, el montaje es el mismo para el modelo de ventosa.
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Descripcion Cant. Nota Descripcion Cant. Nota
Placa principal 1 Soporte desplazable 1
Abrazadera 2 .
Para fiiar la Tornillo Allen (M6 x 16) 4 Para fijar el soporte
ZGS-PL3-7-A | Tornillo Allen fino (M5 x 25) | 2 abraza:dera ZGS-PL3-4-A Arandela plana (V) 2 dc_esplazable ala
Placa principal Soporte 5 pt o Bx 10 > unidad de eyector
in de centrado (5 x
Tornillo Allen fino (M6 x 10) | 4 | Para fijar la placa desplazable :
principal al robot Pin de centrado (6 x 10) 1 Para fiar el "
Pin de centrado (6 x 10) 1 ] ara fijar el soporte
Placa de herramionta " Tornillo Allen (M6 x 20) 4 | desplazable al robot
ZGS-PL3-3-A . ;
Placa de Tornillo Allen (M6 x 16) 4 | Para fijar la placa « Laimagen muestra el modelo de espuma.

No obstante, el montaje es el mismo para el modelo de ventosa.




Sistema de pinza de vacio Serie Z GP / Z GS

Soporte para montaje en robot (Tamano: 300 mm x 180 mm, 200 mm x 120 mm)

Soporte desplazable
Robot compatible:

012P (UNIVERSAL ROBOTS UR20)

Soporte

Soporte
desplazable /

Soporte desplazable
Robot compatible:
043P/043N (YASKAWA Electric)

Soporte
eny

Soporte
desplazable

# Laimagen muestra el modelo de espuma.

No obstante, el montaje es el mismo para el modelo de ventosa.

O

Descripcion Cant. Nota Descripcion Cant.
Soporte en U 1 Soporte en Y 1
ZGS-PL3-5-A . ZGS-PL3-6-1-A ’ Para fijar el soporte
Tornillo Allen (M8 x 18 6 ii Tornillo Allen (M6 x 45 4 ) P
Soporte en U : (M8 x 18) Par:rflﬁ\ralelrzngrte Soporte en Y : (M8 x 45) enY y el soporte
Pin de centrado (8 x 15) 1 Pin de centrado (6 x 10) 1 |desplazable al robot
Soporte desplazable 1 Soporte desplazable 1
Tornillo Allen (M6 x 16) 4 | para fijar el soporte Tornillo Allen (M6 x 16) 4 | para fijar el soporte
ZGS-PL3-4-A desplazable a la desplazable a la
Soporte Arandela plana (M6) 4 | unidad de eyector ZGS-PL3-4-A | Arandela plana (M6) unidad de eyector
desplazable Pin de centrado (5 x 10) 2 Soporte Pin de centrado (5 x 10) 2
Pin de centrado (6 x 10) 1| Para fijar el soporte desplazable Pin de centrado (6 x 10) 1 |Parafiar el soporte en Y|
Tornillo Allen (M6 x 20) 4 enU al al soporte desplazable
ornillo Allen X
soporte desplazable .
Tornillo Allen (M8 x 20) 4 | Sesuminisiraconel

producto, pero no se usa.

+ La imagen muestra el modelo de espuma.

No obstante, el montaje es el mismo para el modelo de ventosa.

SVC
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Serie ZGP/ZGS

Soporte para montaje en robot (Tamano:

300 mm x 180 mm, 200 mm x 120 mm)

Placa de herramienta + Placa principal
Robot compatible:
012P (UNIVERSAL ROBOTS UR20)

Placa de herramienta + Placa principal
Robot compatible:
043P/043N (YASKAWA Electric)

Placa
princi

Placa de
herramienta

Soporte
enU

pal

Placa
principal

Placa de
herramienta

Soporte | 8"
enyY :

Descripcion Cant. Nota Descripcion Cant. Nota
Soporte en U 1 Soporte en Y 1
ZGS-PL3-5-A ) . ) ) Para fijar el soporte en Y y
Soporte en U Tornillo Allen (M8 x 18) 6 | Para fijar el soporte ZGS-PL3-6-A | Tornillo Allen fino (M6 x 35) | 4 la placa principal a robot
B g rado B x5 ] en U al robot Soporte en Y
in de centrado (8 x i
— ¢ ) Pin de centrado (6 x 10) 1 Para fijar el soporte
Placa principal 1 enY al robot
Abrazadera 2 Placa principal 1
ij Abrazadera 2
ZGS-PL3-7-A | Tornillo Allen fino (M5 x 25) | 2 Para fijar la
i abrazadera . ) Para fijar la
Placa principal Tornillo Allen fino (M5 x 25) | 2 b d
Tornillo Allen fino (M6 x 10) | 4 | Parafijarlaplaca ZGS-PL3-7-A abrazadera
principal al soporte Placa principal ) ) Se suministra con el
- enU Tornillo Allen fino (M6 x 10) | 4
Pin de centrado (6 x 10) 1 producto, pero no se usa.
Placa de herramienta 1 i
ZGS-PL3-3-A Pin de centrado (6 x 10) 1 . Pgralfular la plri[aca v
Placade | Tornillo Allen (M6 x 16) 4 | Parafiarlaplaca principl & sopors en
herramienta de herramienta a la Placa de herramienta 1
Arandela plana (M6) 4 | unidad de eyector ZGS-PL3-3-A Para fijar la pl
Placa de Tornillo Allen (M6 x 16) 4 aratijar la placa
# Laimagen muestra el modelo de espuma. herramienta de herramienta a la
No obstante, el montaje es el mismo para el modelo de ventosa. Arandela plana (M6) 4 | unidad de eyector

65

% La imagen muestra el modelo de espuma.

No obstante, el montaje es el mismo para el modelo de ventosa.

SVC

O




Sistema de pinza de vacio Serie Z GP / Z GS

Soporte para montaje en robot (Tamano: 300 mm x 180 mm, 200 mm x 120 mm)

Soporte recto Soporte recto
Robot compatible: Robot compatible:
NP/NN/NH (uso general) 012P (UNIVERSAL ROBOTS)

011P (UNIVERSAL ROBOTS)
043P/043N (YASKAWA Electric)
051P (FANUC)

Soporte
en U
—
§ e
Soporte recto Soporte recto
8
6 6

Descripcion Cant. Nota Descripcion Cant. Nota
Soporte recto 1 Soporte en U 1
Tornillo Allen fino (M6 x 45) | 4 | Para fijar el soporte ZGS-PL3-5-A | o o Allen (M8 x 18) 6 | Para fijar el soporte
Soporte en U
recto al robot en U al robot
ZGS-PL3-8-A | Pin de centrado (6 x 10) 1 Pin de centrado (8 x 15) 1
Soporte recto . . Soporte recto 1
Tornillo Allen fino (M6 x 18) | 4 | para fijar el soporte
recto a la unidad Tornillo Allen fino (M6 x 45) | 4 | Para fijar el soporte
Arandela plana (M6) de eyector recto al robot
Pin de centrado (5 x 10) 2 ZGS-PL3-8-A | Pin de centrado (6 x 10) 1
x La imagen muestra el modelo de espuma. Soporte recto Tornillo Allen fino (M6 x 18) | 4 .
No obstante, el montaje es el mismo para el modelo de ventosa. ornillo Allen fino (M6 x 18) Para fijar el soporte
recto a la unidad
Arandela plana (M6) de eyector
Pin de centrado (5 x 10) 2

= La imagen muestra el modelo de espuma.
No obstante, el montaje es el mismo para el modelo de ventosa.
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Serie ZGP/ZGS

Tamano: 400 mm x 240 mm

Caracteristicas de caudal del eyector (Valor de referencia)*1

(La presion de alimentacién es la que se muestra en la siguiente tabla)

Presion de vacio [kPa]

6 uds.

\
\

200

400

600

800

1000

Caudal de succién [I/min(ANR)]

1200

Caudal de succion para cada nimero de conjuntos de eyector

«1 Los caudales de succién se miden en
condiciones de prueba de SMC y no estan
garantizados. Las lineas discontinuas y los
valores entre paréntesis de la siguiente tabla son
estimaciones basadas en los valores medidos.

Nimerode | Presion de Caudal de succién [I/min (ANR)] para cada presion de vacio [kPa]
conjuntos de | alimentacion
eyector [MPa] 0 -10 -20 -30 -40 -50 -60 -70
2 uds. 0,58 (822) 286 238 168 110 80 46 22
4 uds. 0,6 (646) 574 490 350 222 172 104 54
6 uds. 0,6 (1022) (864) 706 498 338 250 144 66

Ruido de escape (Valor de referencia)

‘ Ruido de escape [dB(A)]

70

|

« Valores reales en las condiciones de medicion de SMC (Valores no garantizados)
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Sistema de pinza de vacio Serie Z GP / Z GS

Tamano: 400 mm x 240 mm

Caracteristicas de escape del eyector (Valor de referencia)*1

=1 Medido en condiciones de prueba de SMC, no esté garantizado

Numero de conjuntos de eyector: 2

-100 | 400
90 Caudal de succion 850
-80 —F == el
= T 4300 2%
o -70 <
R - G : £
= | .--"7 Presién devacio | — 050 EE
g 60 == £=
g - — | °s
o 50 : 200 £33
o 4 kS _— Consumo de aire S
. - %]
% o — 150 o3
o - ED
o 4100 28
-20 8 2
4 o
-10 50
0 0
0.3 0.4 0.5 0.6 0.7
Presion de alimentacion [MPa]
Numero de conjuntos de eyector: 4
-100 | | 800
-90 P —
——1 | Caudal de succion _jroo
-80 — = <
= PP e 1600 ZZ
g -7 P L — p <<
= L --~"| Presion de vacio 4 500 g €
Y == ==
IS -~ | — S
o 50 — 400 £:8
= L - Consumo de aire o S
g 1300 9@
[ g3
— _ S =
a 1200 23
-20 LO) (:é
| o
-10 100
0 0
0.3 0.4 0.5 0.6 0.7
Presion de alimentacion [MPa]
Numero de conjuntos de eyector: 6
-100 , , , 1200
90 Caudal de succion 11100
T
/ -\ _- 1000 — ?
O —— T -===- = =
= — - 190 2%
g -70 A eih do vt 1800 £ £
o g0 _L---"1 Presion de vacio - EE
S - P 700 % =
o 50 600 £
g _40 —— — | Consumo de aire 1500 83
2 g0 — {400 238
* {0 ZF
20 {200 S &
-10 7100
0 0
0.3 0.4 0.5 0.6 0.7

Presién de alimentacion [MPa]
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Serie ZGP/ZGS

Tamano: 300 mm x 180 mm, 200 mm x 120 mm
Caracteristicas de caudal del eyector (Valor de referencia)*1

(La presion de alimentacion es la que se muestra en la siguiente tabla)

-70

«1 Los caudales de succién se miden en
condiciones de prueba de SMC y no estan
garantizados. Las lineas discontinuas y los
valores entre paréntesis de la siguiente tabla son
estimaciones basadas en los valores medidos.

BAMNS
RN
N

1ud. \

Presion de vacio [kPa]

2uds. N

0 100 200 300 400 500

Caudal de succion [I/min(ANR)]

Caudal de succién para cada niumero de conjuntos de eyector

Nimero de Presion de Caudal de succion [I/min (ANR)] para cada presion de vacio [kPa]
conjuntos de alimentacion

eyector [MPa] 0 -10 -20 -30 -40 -50

1 ud. (162) 130 99 67 47 26

2 uds. 0,45 (3852) 275 198 128 88 48

3 uds. (515) (407) 292 191 127 63

Ruido de escape (Valor de referencia)

Ruido de escape Tamaio 300 x 180 64
[dB(A)] Tamario 200 x 120 60

« Valores reales en las condiciones de medicion de SMC (Valores no garantizados)
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Sistema de pinza de vacio Serie Z GP / Z GS

Tamano: 300 mm x 180 mm, 200 mm x 120 mm
Caracteristicas de escape del eyector (Valor de referencia)*1 medido en condiciones de prueba de SMC, no esta garantizado

Numero de conjuntos de eyector: 1

-100 | | | 1175
-90
Caudal de succion | ___ -] 150 ==
-80 = = g
= Presion de vacio .- Z<
g -70 \ - 125 E'g
o _ =T ES
g @ - — , 1100 %%
s -50 = Consumo de aire 29
o L-" o
& [oRN0)]
€O
g 0 150 323
e
-20 S 3
{25 ©O
-10
0 0
0.3 0.4 0.5 0.6 0.7
Presion de alimentacion [MPa]

Numero de conjuntos de eyector: 2
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-80 e e K
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o -70 —1-=~"_IPresion de vacio — <=
= .-~ | —1250 £°¢
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=T e — | 150 33
2 — oo
© 30 EDT
[ 1100 38
c O
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-90 : : i 500
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-80 E==c = =
== =z
— _o--T ) z
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© -7 3]
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D — 1200 2o o
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Serie ZGP/ZGS

Al

Precauciones especificas del producto

Lee detenidamente las siguientes instrucciones antes de usar los productos. Consulta las
normas de seguridad en la contraportada. Consulta las precauciones sobre equipos de vacio

en las «Precauciones en el manejo de productos SMC» o en el «Manual de funcionamiento»

en la web de SMC https://www.smc.eu

] Manipulacién \

] Entorno de instalacién

/N\Advertencia

Si la ventosa/espuma entra en contacto con una pieza,
no introduzcas el dedo entre la ventosa/espumay la
pieza; podria quedar atrapado durante la adsorcion.

/A\Precaucion

1. Observa estrictamente las precauciones sobre el
equipo de vacio y la seguridad cuando utilices el
producto.

Toma medidas de seguridad para evitar cualquier
accidente (por ejemplo, caida de una pieza) durante
el traslado por adsorcion.

2. Utiliza el producto dentro del rango especificado.
El uso de una tension excesivas puede provocar dafos
graves debido a un reducido rendimiento del producto.

3. El aire de escape se libera desde la abertura exis-
tente en el producto.

Por tanto, dicha abertura para escape del aire no debe estar
bloqueada ni limitada.

4, Serie ZGP
Comienza generando vacio después de que las ven-
tosas entre en contacto con las piezas.

Serie ZGS

Antes de succion, presiona la espuma contra la pieza
de modo que la espume se adapte a las irregulari-
dades de la pieza para evitar un fallo de succion.

Se recomienda comprimir la espuma hasta aproximadamente
el 50 % de su grosor original.

5. No presurices el producto con la cubierta del eyec-
tor retirada; el conjunto del eyector podria salir des-
pedido.

6. Usa este producto evitando la resonancia.

La resonancia puede provocar que se aplique una carga
excesiva sobre el producto, provocando danos en el mismo.
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/N\Advertencia

Este producto no esta disefiado a prueba de explo-
siones, polvo ni goteo.
No utilizar en entornos con gas inflamable o explosivo presente.

/A\Precaucion

Si se adsorben liquidos tales como agua, aceite o
prod. quimicos, puede acumularse en el interior del
producto, provocando danos y reduciendo el ren-
dimiento. Por lo tanto, este producto no se puede usar
en entornos en los que haya liquidos como agua,
aceite o prod. quimicos presentes.

Ademas, si el producto adsorbe una pieza que esta
adherida a dichos liquidos, se reducira la vida util del
producto y sera necesario un mantenimiento tempra-
no. No utilices el producto en lugares en los que la
exposicion a la electricidad estatica puede represen-
tar un problema. De lo contrario, pueden producirse
fallos en el funcionamiento del sistema.

] Disefio

/A\Advertencia

Disena el equipo teniendo en cuenta la seguridad y
sabiendo que un fallo de suministro eléctrico o de aire
provocara una disminucién de la presion de vacio.

Toma medidas preventivas para evitar la caida de piezas, ya que
podria ser peligroso.

] Mantenimiento

/A\Advertencia

Realiza la inspeccion de mantenimiento conforme a los
procedimientos indicados en el manual de funcionamiento.
Si se maneja de manera inadecuada, pueden producirse dafios
o un funcionamiento defectuoso del producto.
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/A Normas de seguridad

El objeto de estas normas de seguridad es evitar situaciones de riesgo y/o dafio del equipo.
Estas normas indican el nivel de riesgo potencial mediante las etiquetas "Precaucion”,

"Advertencia" o "Peligro". Todas son importantes para la seguridad y deben de seguirse junto
con las normas internacionales (ISO/IEC) "y otros reglamentos de seguridad.

2 Peligro: Peligro indica un peligro con un alto nivel de riesgo que, si
gro: no se evita, podria causar lesiones graves o la muerte.

Advertencia indica un peligro con un nivel medio de

A AdvertenCIa: riesgo que, si no se evita, podria causar lesiones graves o

la muerte.

Precaucion indica un peligro con un bajo nivel de riesgo

A Precaucion: que, si no se evita, podria causar lesiones leves o
moderadas.

/\ Advertencia

1. La compatibilidad del producto es responsabilidad de la persona que

disena el equipo o decide sus especificaciones.

Puesto que el producto aqui especificado puede utilizarse en diferentes
condiciones de funcionamiento, su compatibilidad con un equipo
determinado debe decidirla la persona que disena el equipo o decide sus
especificaciones basandose en los resultados de las pruebas y analisis
necesarios. El rendimiento esperado del equipo y su garantia de seguridad
son responsabilidad de la persona que ha determinado la compatibilidad del
producto. Esta persona debe revisar de manera continua la adaptabilidad del
equipo a todos los elementos especificados en el anterior catalogo con el
objeto de considerar cualquier posibilidad de fallo del equipo.

. La maquinaria y los equipos deben ser manejados sélo por personal
cualificado.
El producto aqui descrito puede ser peligroso si no se maneja de manera
adecuada. El montaje, funcionamiento y mantenimiento de maquinas o
equipos, incluyendo nuestros productos, deben ser realizados por personal
cualificado y experimentado.

. No realice trabajos de mantenimiento en maquinas y equipos, ni
intente cambiar componentes sin tomar las medidas de seguridad
correspondientes.

1. La inspeccion y el mantenimiento del equipo no se deben efectuar hasta
confirmar que se hayan tomado todas las medidas necesarias para evitar
la caida y los movimientos inesperados de los objetos desplazados.

2. Antes de proceder con el desmontaje del producto, asegurese de que se
hayan tomado todas las medidas de seguridad descritas en el punto
anterior. Corte la corriente de cualquier fuente de suministro. Lea
detenidamente y comprenda las precauciones especificas de todos los
productos correspondientes.

3. Antes de reiniciar el equipo, tome las medidas de seguridad necesarias
para evitar un funcionamiento defectuoso o inesperado.

. Nuestros productos deben utilizarse siguiendo las especificaciones
técnicas indicadas en catalogo o manual. En caso contrario, la
garantia del producto quedara invalidada. Contacte con SMC antes
de utilizar el producto y preste especial atencion a las medidas de
seguridad si se prevé el uso del producto en alguna de las siguientes
condiciones:

1. Las condiciones y entornos de funcionamiento estan fuera de las
especificaciones indicadas, o el producto se usa al aire libre o en un lugar
expuesto a la luz directa del sol.

2. El producto se instala en equipos relacionados con energia nuclear,
ferrocarriles, aeronautica, equipos espaciales, navegacion, automocion,
sector militar, en aplicaciones que puedan tener efectos negativos en
personas, propiedades o animales, tratamientos médicos, equipos en
contacto con alimentacion y bebidas, equipos de combustion, aparatos
recreativos, equipos en contacto con alimentos y bebidas, circuitos de
parada de emergencia, circuitos de embrague y freno en aplicaciones de
prensa, equipos de seguridad, u otras aplicaciones inadecuadas para las
caracteristicas estandar descritas en el catélogo de productos y/o
manuales de funcionamiento.

3. El producto se utiliza en un circuito interlock, disponga de un circuito de
tipo interlock doble con proteccién mecanica para prevenir averias.
Asimismo, compruebe de forma periddica que los dispositivos funcionan
correctamente.

1) ISO 4414: Energia en fluidos neumaticos — Normas generales y requisitos
de seguridad para los sistemas y sus componentes.
ISO 4413: Energia en fluidos hidraulicos — Normas generales y requisitos de
seguridad para los sistemas y sus componentes.
|IEC 60204-1: Seguridad de las maquinas — Equipo eléctrico de las
maquinas. (Parte 1: Requisitos generales).
ISO 10218-1: Robots y dispositivos robdticos - Requisitos de seguridad
para robots industriales - Parte 1: Robots.
etc.

/\ Precaucion

Nuestros productos estan desarrollados, disefiados y
fabricados para ser utilizados en aplicaciones de control
automatico en industrias manufactureras. No estan
concebidos para ser usados en otro tipo de industrias.
Los productos de medicion que SMC fabrica y comercializa no han
sido certificados mediante pruebas de homologacion de metrologia
(medicion) conformes a las leyes de cada palis.

Por lo tanto, los productos SMC no pueden usarse para actividades
de metrologia (medicion) establecidas por las leyes de cada pais.

Garantia limitada y exencion de
responsabilidades. Requisitos de
conformidad

El producto utilizado esta sujeto a una "Garantia limitada y
exencion de responsabilidades" y a "Requisitos de conformidad”.
Debe leerlos y aceptarlos antes de utilizar el producto.

Garantia limitada y exencion de
responsabilidades

1. El periodo de garantia del producto es de 1 afo a partir de la
puesta en servicio o de 1,5 anos a partir de la fecha de entrega,
aquello que suceda antes. ? Asimismo, el producto puede tener
una vida util, una distancia de funcionamiento o piezas de
repuesto especificadas. Consulte con su distribuidor de ventas
mas cercano.

2. Para cualquier fallo o dafio que se produzca dentro del periodo
de garantia, y si demuestra claramente que sea responsabilidad
del producto, se suministrara un producto de sustitucion o las
piezas de repuesto necesarias. Esta garantia limitada se aplica
unicamente a nuestro producto independiente, y no a ningun
otro dafo provocado por el fallo del producto.

3. Antes de usar los productos SMC, lea y comprenda las
condiciones de garantia y exencion de responsabilidad
descritas en el catdlogo correspondiente a los productos
especificos.

2) Las ventosas estan excluidas de esta garantia de 1 aio. Una
ventosa es una pieza consumible, de modo que esta garantizada
durante un afo a partir de la entrega. Asimismo, incluso dentro del
periodo de garantia, el desgaste de un producto debido al uso de la
ventosa o el fallo debido al deterioro del material eldstico no esté
cubierto por la garantfa limitada.

Requisitos de conformidad

1. Queda estrictamente prohibido el uso de productos SMC con
equipos de produccién destinados a la fabricacion de armas de
destruccion masiva o de cualquier otro tipo de armas.

2. La exportacion de productos SMC de un pais a otro esta
regulada por la legislacion y reglamentacion sobre seguridad
relevante de los paises involucrados en dicha transaccion.
Antes de enviar un producto SMC a otro pais, asegurese de
que se conocen y cumplen todas las reglas locales sobre
exportacion.

/\ Normas de seguridad Lea detenidamente las "Precauciones en el mangjo de productos SMC" (M-E03-3) antes del uso.



Historial de revisién

Edicion B

Edicién C

- Se han afiadido los tamafios de espuma de 300 mm x 180

mm y 200 mm x 120 mm.
- El nimero de paginas se ha incrementado de 16 a 40.

DP

- Se ha afiadido un modelo de ventosa (tamafio: 400 mm x
240 mm, 300 mm x 180 mm, 200 mm x 120 mm).
- El nimero de paginas se ha incrementado de 40 a 76.
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