GCR

CHANGEURS D’OUTILS

Technologie brevetée

Nous offrons une gamme compléte de
changeurs d’outils pour robots congus

Le temps de changement d’outils sur
chaine passe de quelques heures a

Votre robot peut exécuter plusieurs
tdches grace a un simple changement

pour minimiser les temps d’arrét sur quelques secondes. d’outil.
les chaines de montage.
Avantages
———

. Mécanisme de verrouillage simple et robuste.

. Possibilité de stocker les outils en position verticale ou horizontale.

. Systéme étanche aux pollutions extérieures.

. Pouvoir de rapprochement important.

. Verrouillage irréversible en cas de chute d’énergie.

. Choix d’énergie possible.

Données techniques

. : Modeles | Ger s | GCR 30 | GCR 100 | GCR 250 | GCR 500 | GCR 1000

Données techniques
Masse transportable kg 5 30 100 250 500 1000
Energie possible M P P P, E P P
Force en position verrouillée daN 60 350 1000 2000 4000 8500
Moment de flexion maxi Nm 70 150 250 1500 3000 6500
Moment de torsion maxi Nm 70 150 250 1500 3000 6500
Répétabilité mm | £0,02 | £0,02 | +0,02 +0,02 +0,02 +0,02
Poids total (robot + outil) kg| 0,170 1,3 4 10,5 25 65
Capacité de rapprochement de I’outil ~ mm 0.7 2 3 4 5 8

Construction de la référence

Cex ) )Cw D )C » ) Cx )
l | I
Modéle Taille Energie Interface Connexion pneumatique Connexion électrique
350 Pneumatique Electrique
P1: umatiques M5 h
| S TE 100 M- Manuel R:Coté Robot | | P2: passages preumatiques GUs | |11 ¢ Binss JASOVDC
250 - Pneumatique . Coté outi P3: umatiques G1/4 ey
- 500 E - Electrique T Cooutil p4:§§Z§Z§§§ g2§u$:tigu§: G3/8 L3 = pins, 13A/700VDC
1000
GCR

Autres modéles, nous consulter
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CHANGEURS D’OUTILS

| Principe de fonctionnement

Partie robot seule

Plots de centrage coniques

Les doigts sont sorti:

Mise en place de la partie outil

Douilles de centrage
Dans la partie outil

Serrage

Rotation et verrouillage des doigts:

Les douilles se positionnent sur les plots
coniques pour un assemblage trés précis.

Rapprochement de la partie outil sur la
partie robot.
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GCR SGA

CHANGEURS D’OUTILS

Fichiers 2D et 3D téléchargeables sur www.sga—automation.com |

GCRSS

GCR M ( lll ) ( P1I 04 ) ( L1 I07 )

Modéle Taille Energie Interface Connexion pneumatique Connexion électrique

l I I . Az Pneumatique Electrique
== 5 M - Manuel R: Coté Robot | | 1174 passages pneu M5 L107 : 7 pins, 3A/50VDC
T : Coté outil

GCR

Données techniques

Données techniques GCR 5
Masse transportable kg 5
Energie possible M
Force en position verrouillée daN 60
Moment de flexion maxi Nm 70
Moment de torsion maxi Nm 70
Répétabilité mm | + 0,02
Poids total (robot + outil) kg | 0,170
Capacité de rapprochement de 1’outil mm 0.7

Encombrements GCR 5 M P1 04
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*Les dimensions sont fournies a titre indicatif, elles peuvent subir des variations pour cause d’améliorations techniques. Nous nous
réservons le droit d’apporter des modifications sans préavis.
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GCR SGA

CHANGEURS D’OUTILS

| Fichiers 2D et 3D téléchargeables sur www.sga—automation.com |
GCR 30
BDIED GrrlearTS
| [ I
Modéle Taille Energie Interface Connexion pneumatique Connexion électrique

# Electrique
s 4

. P Pneumatique L1 07 : 7 pins, 3A/50VDC

- R : Coté Robot pins,

30 P - Pneumatique T : Coté outil P1 06 : 6 passages pneu M5 L1 15 : 15 pins, 3A/50VDC
: Sur demande G 1/4 L2 10 : 10 pins , 5A/250VDC

GCR L3 08 : 8 pins, 13A/700VDC

Données techniques Données techniques G;(:)R
Masse transportable kg 30
Energie possible P
Force en position verrouillée daN 350
Moment de flexion maxi Nm 150
Moment de torsion maxi Nm 150
Répétabilité mm | + 0,02
Poids total (robot + outil) kg 1.3
Capacité de rapprochement de ’outil ~ mm 2

Encombrements GCR 30 P P1 06 L15
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*Les dimensions sont fournies a titre indicatif, elles peuvent subir des variations pour cause d’améliorations techniques. Nous nous
réservons le droit d’apporter des modifications sans préavis.
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CHANGEURS D’OUTILS

| Fichiers 2D et 3D téléchargeables sur www.sga—automation.com |
L)
GCR 100

GCR 100 ( 1: ) ( lll )( P2|06 ) ( L1|07 )

Modeéle Taille Energie Interface Connexion pneumatique Connexion électrique

# Electrique

. . CAtA Pneumatique L1 07 :7 pins, 3A/50VDC

- R : Coté Robot q pins,

e 100 P - Pneumatique T : Cbté outil P2 06 : 6 passages pneu G1/8 L115 : 15 pins, 3A/50VDC
: P3 06 : 6 passages pneu G1/4 L2 10 : 10 pins , 5SA/250VDC

GCR L3 08 : 8 pins, 13A/700VDC

Données techniques

Données techniques (ig;{
Masse transportable kg 100
Energie possible P
Force en position verrouillée daN 1000
Moment de flexion maxi Nm 250
Moment de torsion maxi Nm 250
Répétabilité mm + 0,02
Poids total (robot + outil) kg 4
Capacité de rapprochement de I’outil ~ mm 3

Encombrements GCR 100 P2 06 L1 15

42

2 T T Yo
. f. * .;1 I'[‘n r.Y nl
g —]—| 9. o Lo : UH EU
Y T + h
M5 Ouvenure *
M5 Verrauillage
189
158
_an..!ém, = | BXGYB
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e}
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giel|e
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*Les dimensions sont fournies a titre indicatif, elles peuvent subir des variations pour cause d’améliorations techniques. Nous nous
réservons le droit d’apporter des modifications sans préavis.

Page T1-5

WWWw.sga-automation.com



GCR

CHANGEURS D’OUTILS

GCR 250

3 & DaDlars errplarrs
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Automation

| Fichiers 2D et 3D téléchargeables sur www.sga—automation.com |

Modéele Taille Energie Interface Connexion pneumatique Connexion électrique
# Electrique
Pneumatique L107 :7 pins, 3A/50VDC
- 250 P - Pneumatique R : Coté Robot P2 06 : 6 passages pneu G1/8 L1 15 : 15 pins, 3A/50VDC
E - Electrique T : Coté outil P3 06 : 6 passages pneu G1/4 L2 10 : 10 pins , 5A/250VDC
P4 06 : 6 passages pneu G 3/8 L3 08 : 8 pins, 13A/700VDC
GCR

Données techniques

Données techniques GCR 250

Masse transportable kg 250
Energie possible P,E
Force en position verrouillée daN 2000
Moment de flexion maxi Nm 1500
Moment de torsion maxi Nm 1500
Répétabilité mm + 0,02
Poids total (robot + outil) kg 10,5
Capacité de rapprochement de I’outil ~ mm 4

Encombrements GCR 250 P2 06
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*Les dimensions sont fournies a titre indicatif, elles peuvent subir des variations pour cause d’améliorations techniques. Nous nous
réservons le droit d’apporter des modifications sans préavis.
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CHANGEURS D’OUTILS

Fichiers 2D et 3D téléchargeables sur www.sga—automation.com |

GCR 250

Le GCR250 est un changeur d’outil compact et puissant a 4 doigts offrant une grande stabilité du fait de sa
surface d’appui importante.

Effort de serrage : 2000 daN

Meécanisme totalement irréversible.

Position du magasin horizontale ou verticale.

Course des doigts : Smm. L’ effort de serrage est constant sur toute la course des doigts.

La rotation des doigts se fait avant le serrage. Pas de frottement sur la plaque porte-outil, donc pas d’usure et pas de jeu.
Charge embarquée maximum : 250Kg

Couple de basculement statique maximum : 1500Nm

Etanche a la poussiére et aux projections.

Equipé de 2 capteurs inductifs de 2mm de portée pour la détection de la partie outil.

Capteurs pour le controle du verrouillage et du déverrouillage.

Epaisseur totale de seulement 76mm pour les deux parties.

Possibilité de connexions pneumatiques et électriques (jusqu’a 12 et 15).

Connexion pneumatique (en option)

Plaque support d’outil oigts de serrage

Adaptateur pour pince

. Pions de centrage
(en option)

Magasin pour outils, ici en
position verticale (en option)

*Les dimensions sont fournies a titre indicatif, elles peuvent subir des variations pour cause d’améliorations techniques. Nous nous
réservons le droit d’apporter des modifications sans préavis.
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CHANGEURS D’OUTILS
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GCR 500
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Fichiers 2D et 3D téléchargeables sur www.sga—automation.com |

Com o D e ) D Cmm D

Mode¢le Taille

Energie Interface

Connexion pneumatique

Connexion électrique

i

500

R : Coté Robot
T : Coté outil

P - Pneumatique

Pneumatique

P2 06 : 6 passages pneu G1/8
P3 06 : 6 passages pneu G1/4
P4 06 : 6 passages pneu G 3/8

Electrique

L107 : 7 pins, 3A/50VDC
L1 15 : 15 pins, 3A/50VDC
L2 10 : 10 pins, 5A/250VDC

L3 08 : 8 pins, 13A/700VDC

Données techniques

Données techniques GCR 500
Masse transportable kg 500
Energie possible P
Force en position verrouillée daN 4000
Moment de flexion maxi Nm 3000
Moment de torsion maxi Nm 3000
Répétabilité mm + 0,02
Poids total (robot + outil) kg 25
Capacité de rapprochement de ’outil ~ mm 5

Encombrements GCR 500 P2 06

(@

Plaque d'adaptation (en fonction du robot)
300
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*Les dimensions sont fournies a titre indicatif, elles peuvent subir des variations pour cause d’améliorations techniques. Nous nous
réservons le droit d’apporter des modifications sans préavis.
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CHANGEURS D’OUTILS

GCR 1000
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Fichiers 2D et 3D téléchargeables sur www.sga—automation.com |

( G|CR )( 10|00 )( II’ )( lll >( P2|06 )( L1|15 )

Modéle Taille Energie Interface Connexion pneumatique Connexion électrique
I Preumatique IL::lleitsri(-llll; ins, 3A/50VDC
- P - Pneumatique R : Coté Robot P2 06 : 6 passages pneu G1/8 ;S pins,
1000 ore 1o ; L2 10 : 10 pins , 5A/250VDC
T : Coté outil P3 06 : 6 passages pneu G1/4 L3 08 :8 pins. 13A/700VDC
P4 06 : 6 passages pneu G 3/8 : 6 pins,
GCR

X bonndes e
‘ Données techniques

2 . GCR 1000
Données techniques
Masse transportable kg 1000
Energie possible P
Force en position verrouillée daN 8500
Moment de flexion maxi Nm 6500
Moment de torsion maxi Nm 6500
Répétabilité mm + 0,02
Poids total (robot + outil) kg 65
Capacité de rapprochement de I’outil ~ mm 8
“l@ Encombrements GCR 1000 P2 06
250 Plaque d'adaptation { en fonction du robot)
(ici Fanuc 5-900i)
= SubD 15pts Sortie capteurs Ouvert .
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*Les dimensions sont fournies a titre indicatif, elles peuvent subir des variations pour cause d’améliorations techniques. Nous nous
réservons le droit d’apporter des modifications sans préavis.
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