Dimensionl esterne — ernair dimensions

Robot antropomorfi - Six-axes robots Tabella misure per robot antropomorfi (mm) - Table of dimensions for six-axes robots (mm)
Lato robot - Robot Side:
(OX-3A. OX-5A. OX-10B. OX-20A) bl
OXR-DPS09 . ode
(OX108. 20A£66) L ) 140235 | OX-03A | 76 |47.5|P.C.D.31.5|¢ 48| 80 |4- ¢5.5, $9 Machined counterbore 5.5 (90°)| 37 | 12 | 22 | 3 |¢20| ¢4 | ¢4
NS~ HEPAN - M 140236 | OX-03Al | 76 |47.5|P.C.D.31.5|¢48| — M5 (907) 176 - |13 - | - | - | -
5.l o | e
o) . T®g 140237 | OX-05A | 76 |47.5|P.C.D.31.5 | 48| 80 |4- ¢5.5, ¢9 Machined counterbore 5.5(90°) | 37 | 12 | 22 | 3 |¢20| ¢4 | ¢4
"o 140238 | OX-05Al | 76 |47.5|P.C.D.31.5|p48| — 41 (909 176 - |13 - | -] -1-
E 140262 | OX-10B [84.7|56.5| P.C.D.40 |56|87.5|4- ¢6.5 ¢11 Machined counterbore 9 (90°) |42.5| 12 |27.5| 3 |¢25| ¢4 | ¢4
Lato mano di presa - EOAT side: 2 _ " o — — — — —
(OX-3Al. OX-5Al. OX-10Bl. OX-20A)) 140263 | OX-10BI |87.4|56.5| P.C.D.40 |¢56 4-M6 (90°) 16.3 12.5
OXR-DPS09- 31 140240 | OX-20A |104| 76 | P.C.D.63 |$80| 108 |4- ¢6.5, d11 Machined counterbore 6.5 (90°)| 46.5|18.5| 25 | 3 |25 ¢4 | ¢4
(OX-20A 130 6) 140242 | OX-20Al | 104 | 76 | P.C.D.63 |¢p80| — 4-M6 (90°) 248 — | 19| — - - -

V| <

Tabella misure per robot cartesiani (mm) - Table of dimensions for cartesian robots modeis (mm)

Modello
Mode!

. . 140266 | OX-SSB 65 60 | 85 | 106 | 50 | 20 | 4- 6.6, $10.5 Machined terbore8 | 28.8 | 19 9.8 o4 | ¢4
Robot cartesiani - Cartesian robots 0% 910:5 Machined counterbore
Lato robot - Robot Side: 140268 | OX-SSBI | 65 60 | 85 | 106 | 50 | 20 4-M6 13.8 | 10 - - -
(OX-SSB, OX-SB. OX-SBY, OX-SBH.
OX-SBS. OX-LB. OX-LB30. OX-WLB. OX-WLB-30) 140181 OX-SB 82.7 65 92 112 50 20 4- $6.6, 11 Machined counterbore 8.5 395 25 14.5 ¢4 0] 4
140182 | OX-SBI | 82.7 | 65 | 92 |112| 50 | 20 4-M6 205 | 15 - - -
140217 | OX-SBY | 82.7 | 65 | 92 | 112 | 50 | 27 | 4- 5.5, ¢9.5 Machined counterbore 5.5 | 39.5 | 25 | 145 | ¢4 | ¢4
140218 | OX-SBYI | 82.7 | 65 | 92 |112| 50 | 27 4-M5 20.5 | 15 - - -
140275 | OX-SBH | 81.7 | 64 | 103|123 | 70 | 40 | 4- 6.6, ¢11 Machined counterbore 7.5 | 39.5 | 25 | 145 | ¢4 | ¢4
140276 | OX-SBHI | 81.7 | 64 | 103|123 | 70 | 40 4-M6 20.8 | 15 - - -
140233 | OX-SBS | 82.2 | 54 | 54 | 85 | 26 | 30 | 4- 6.5, ¢10.5 Machined counterbore 6.5 | 41.5 | 26 | 155 | ¢4 | ¢4
Lato mano di presa - EOAT side:
(OX-SSBI. OX-SBI. OX-SBYl. OX-SBHI. 140234 | OX-SBSI | 82.2 | 54 | 54 | 74 | 26 | 30 4-M6 206 | 16 - - -
OX-SBSI. OXLBI. OXWLBD 140183 | OX-LB | 97.7 | 80 | 150(170 | 130 | 40 | a-¢8 14 Machined counterrore1s | 59.5 | 38 | 215 | 06 | ¢6
140186 | OX-LBI | 97.7 | 80 | 150|170 | 130 | 40 4-m8 27 22 - - -
e 140228 |OX-LB-30| 97.7 | 80 | 150|170 | 130 | 40 4- 09, $14 Machined counterbore 18 | 89.5 | 38 | 51.5 | ¢6 | ¢6
4 W mﬁ$ 140184 | OX-WLB | 128 | 110|272 |282| 90 | 80 6-M10 59.5 | 38 | 21.5 | ¢6 | ¢6
)
% 140187 |OX-WLBI| 128 |[110|272|282| 90 | 80 6- ¢11, $18 Machined counterbore 15 293 | 22 - - -
L 140283 |OX-WLB-30| 128 | 110|272 |282| 90 | 80 6-M10 89.5 | 38 | 51.5 | ¢6 | ¢6
ACCesSOorl per attacchl rapidi — oo anger accessories
Manifold opzionale Lato robot |Lats d Lato robot | Lat di Lato robot |Lat di Lato robot  |Lat d Lato robot  |Lats d
H i ato robof ato robof ato robof ato robof ato robof
opt'onal manifold Robot side ()Egi\n#si‘c?ema Robot side %gir];_)s;dgesa Robot side ()E?);r]quildgesa Robot side %Bin?si‘c?ema Robot side ()Egi\n#si‘c?ema
Esempio di applicazione
w A v Application example OX-SA/OX-SB | OX-SAI/OX-SBI| OX-SA/OX-SB |OX-SAI/OX-SBI| OX-LA/OX-LB | OX-LAI/OX-LBI| OX-LA/OX-LB |OX-LAI/OX-LBI| OX-LA/OX-LB | OX-LAI/OX-LBI
140193 140194 140251 140252 140195 140196 140253 140254 140287 140288
OX-SBA OX-SBIA OX-SBA1 | OX-SBIA1 OX-LBA OX-LBIA OX-LBA1 OX-LBIA1 OX-LBA3 | OX-LBIA3
38,86 41,77 36,29 48,91 39,44 34,48 43,74 44,49 44,49 59,32
Cavi D-SUB per OX Valvola aggancio/sgancio
D-SUB & probe connectors Probe connectors D-SUB cables for OX Locking/uniocking valve
Robot antropomorfi Robot cartesiani Robot antropomorfi Robot cartesiani Attacco dritto Attacco a 90°
Six-axes robots Cartesian robots Six-axes robots Cartesian robots Linear type 90° type o
Y. > A 0 O /
1 1 9 r® =
z‘f b -
S a £5
Foborsce  TUESATSOE™ Roborsige TUEDATSETS Roborods CEGATSGET Fomoroes L EOATste Da uttzare in caso di agganclo e sganclo manucle
D-SUB & probe connectors Probe connectors Lato robot [Latomano cipresa| L0 robot - |Lato mano dipresa Valvolasingola | Valvola doppia
Robot antropomorft Robot cartesiant Robot amropomom Robot cartesiani Robot side | EOAT side ”"79"0'%"’9 Eofgn"s)rde D (EOED
ix-axes robots Cartesian robots Six-axes robots Cartesian robots
Lato robot [Latomanodipresa|  Lato robot [Latomanodipresa| Latorobot |Latomanodipresal Lato robot |Latomano di presa 140197 | 140202 | 140203 | 140204 152308 152306
Robot side EOAT side Robot side EOAT side Robot side EOAT side Robot side EOAT side
Modello Modello
140190 | 140192 140324 140325 140264 | 140265 | 140286 | 140285 OX-DS09S-H |OX-DSO9P-+H| OX-DS09SL-H| OX-DSO9PL-+H PB1-E PBWI1-E
OXR-DPS09 | OXR-DPS09-I| OX-DPS09 | OX-DPS09-1 | OXR-PS16 | OXR-PS16- | OX-PLA-07 | OX-PLA-07-I 43,78 41,22 66,96 64,39 39,14 55,15
o 9 o o 16 16 7 7 eight 80g Caties Tonlos cabls (AW, Oh Somplant gkt &g, Woighr 755
“Lunghezza: 0.5m - *Length: 0.5m
52,69 43,10 52,69 43,10 58,07 213,16 13,16 16,93
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EINS ROBOT
TOOL CHANGER SYSTEM :

Cambiare rapidamente e con facilita la mano di presa di ogni robot!
Change fast and easily any robot EOAT!

D-SUB & probe connectors

- Grazie ai pin a molla & possibile
garantire una connessione costante.
La connessione dei cavi e facilitata
dalla presenza delle spine interne.

- Thanks to our spring pins, connection
is always stable. Cable connection is
made easy by the presence of internal
D-SUB connectors.

Struttura originale
Original structure

- L’agganciamento e lo sganciamento
degli attacchi rapidi avvengono
tramite lo scorrimento di sfere
metalliche in appositi canali.

- Tool Changer locking and unlocking
are performed through metal
spheres running on special bearings.

Sistema anticaduta
Anti-fall system

- Anche in caso di interruzione della
pressione dell’aria, il meccanismo di
sicurezza degli attacchi rapidi
impedisce lo sgancio della parte
mobile.

- Even in case of air supply interruption,
Tool Changer’s safety mechanism
prevents the chuck side from falling.

Brevetto numero 416074
Patent number 416074

Leggerezza e prezzi bassi
Lightness & low prices

Sistema di chiusura aria
Air locking system

- Oltre alla resistenza derivante
dall’impiego di alluminio rinforzato,
gli attacchi rapidi sono anche
straordinariamente leggeri, e i loro
prezzi vantaggiosi.

- Thanks to their duraluminum structure,
not only are Tool Changers very strong
but also incredibly light and with
excellent value for money.

- In caso di sganciamento tutte le vie
del passaggio dell’aria sono chiuse e
gli attacchi rapidi non hanno alcuna
perdita di aria.

- In case of unlocking, all air ways get
closed and Tool Changers do not
suffer any air loss.

T8 -
Cambio mano di presa
EOAT change

- =\l
Cambio attrezzatura Cambio mano di presa Cambio stazione di lavoro
Tool change EOAT change Jig change

La progettazione di piastre di presa leggere contribuisce ad un business rispettoso dell’ambiente e al risparmio energetico.
Developing lightweight chuck plates promotes environmentally friendly business and energy saving.

Modelli - Models

Robot antropomorfi - Six-axes robots Attacchi rapidi per robot antropomorfi - Too/ Changers for six-axes robots
Mode! fatel
140235 OX-03A 288,90 125g | 3kg | 123N 63N A"“D";f,"a‘;;;;?n";;zna“’
140236 OX-03Al 89,56 45g Allurminio rinforzato
140237 OX-05A 392,66 250g Faro
d ~ Bk 123N 63N on
140238 | OX-05AI | 13430 115g & Fero
140262 OX-10B 417,20 1 99g AIIuEr)ninit/) rinforzato + ferro
’ ~10kg | 277N | 198N uElminum & iron
140263 | OX-10BI 210,19 115g A s o
140240 | OX-20A | 501,47 5618 | _ookg | 492N | 215N | Dumminancron
140242 | OX-20AI | 233,11 229g A s cron

Attacchi rapidi per robot cartesiani - Tool changers for cartesian robots

Modello
Mode!

140266 OX-SSB 362,65 3308 A"“E’)"J':;?u;”’;‘gfna?% :19"0
~ 3kg 315N 166N Alluminio rinforzato
140268 OX-SSBI 144,11 120g e infore:
140181 OX-SB 353,53 475g Alluminio rinforzato
z ~10kg | 315N | 192N Hkariio oo
140182 OX-SBI 162,21 235g umirio inforz
140217 OX-SBY 388,88 475g AIIquini/o rinforzato
: ~ 10k uraluminum
140218 | OX-SBYI 162,21 235g 8| 315N | 192N Alumino inforzaTo
140275 OX-SBH 335,26 440 Alluminio rinforzato
B ~10kg | 315N | 192N |y
140276 OX-SBHI 154,64 245g minio rinforz:
140233 OX-SBS 387,62 305g oo
- ~ 5kg 192N T13N Alluminio rinforzato
140234 OX-SBSI 222,37 122g IO
140183 OX-LB 471,38 1,290 Alluminio rinforzato
B ~35Kkg | 770N | 45N |y
L 401 86 creldl 21 3'08 61 5g Duraluminum
140274 OX-LBF 429,72 1,485 Alluminio rinforzato + ferro
5 | ~35kg | 770N | 4saN [
1 40273 OX-LBFI 21 2’87 760g Duraluminum + iron
140228 OX-LB-30 366,05 1,370g | ~35kg | 770N | 454N oot
140184 OX-WLB 824,84 2,720 Alluminio rinforzato
: 5| ~80kg | 1540N | 909N |
140187 OX-WLBI 294,66 1,385g Ao
140283 |OX-WLB-30| 868,03 2,905g | ~80kg | 1,540N | 909N Qaminolintorzaig

Caratteristiche comuni - Common specifications

Ripetibilita Pressione aria Tubi di azionamento Tubi di connessione Temperatura e umidita ammesse Connettori
Repeatabilii Air pressure Driving tubes Connection tubes Temperature and humidity range Connectors

Inferiore a £ 0.1 0.49 ~ 0.6MPa Aria compressa e vuoto 6 circuiti (M5) 0~55C. 0~95% D-SUB &
Less than £ 0.1 Compressed air (Se WLB 10 circuiti) probe connectors
and vacuum 6 circuits (M5)

(10 circuits if WLB)

Diagrammi del carico statico ammesso - Static load range diagrams

Al momento della scelta del modello, & necessario fare attenzione alla portata e alla distanza dal centro della mano di presa.
When choosing a model, it is necessary to check load and distance from the center of the EOAT.

Attacco rapido Robot antropomorfi - Six-axes robots Robot cartesiani - Cartesian robots
Tool Changer
= OX-03A OX-05A OX-5sB X OX-SBS Y OX-SB OX-LB X OX-WLB
S _
82 60 < 800
- s —%
—| gg 50 L1 1] 82 650 \\QL\ | Carico di torsione ammesso
53 w0 W - £3 500 | Flrabl torquo oad
£< Tolerable bending load —! 8s
i 1 | g =
a8 20 5 55 200 -
— |28 N [ | e e 23150 I
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oF Distanza dal centro dell’attacco rapido al baricentro (mm) €3 o0 — — — |
Distance between the Tool Changer center and the center of the EOAT (mm) SR 50 100 150 200 250 300 350 400 450 500

Distanza dal centro dell’attacco rapido al baricentro (mm)
d[e)allsé:%rao Distance between the Tool Changer center and the center of the EOAT (mm)
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Distanza dal centro dell'attacco rapido al baricentro (mm)

) N
Distance between the Tool Changer center and the center of the EOAT (mm) Distanza dal centro dell'attacco rapido al baricentro (mm)

Distance between the Tool Changer center and the center of the EOAT (mm)




