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1 Informaciéon importante

1.1 Nota para el uso de este documento
J. Schmalz GmbH se denominara en general en este Manual de instrucciones Schmalz.

Este Manual de instrucciones contiene importantes notas y datos relativos a las distintas
fases de funcionamiento del producto:

e Transporte, almacenamiento, puesta en marcha y puesta fuera de servicio
e Funcionamiento seguro, trabajos de mantenimiento necesarios, subsanacién de posibles averias

En el Manual de instrucciones se describe el producto en el momento de ser entregado por Schmalz.

1.2 La documentacion técnica forma parte del producto
1. Siga las indicaciones en los documentos para asegurar un funcionamiento seguro y sin problemas.

2. Guarde la documentacion técnica cerca del producto. Debe estar accesible en todo momento para el perso-
nal.

3. Entregue la documentacién técnica a los usuarios posteriores.

= El incumplimiento de las indicaciones de este Manual de instrucciones puede ser causa de lesiones.

= Schmalz no asume ninguna responsabilidad por los dafios y fallos de funcionamiento que resulten de la inob-
servancia de las indicaciones.

Si tras leer la documentacion técnica aun tiene alguna pregunta, péngase en contacto con el servicio técnico de
Schmalz a través de:

www.schmalz.com/services

1.3 Placa de caracteristicas

La placa de caracteristicas (1) se encuentra fijada al
producto en la posicion que se muestra y debe ser
siempre bien legible.

Contiene informacién importante sobre el producto:
e Nombre de venta del articulo/tipo
e Numero de articulo
e NuUmero de serie
e Fecha de fabricacion codificada
e Marcado CE
e (Cédigo QR

A la hora de pedir piezas de repuesto, presentar reclamaciones de garantia o realizar cualquier consulta, indique la
informacion anterior.
1.4 Indicaciones de aviso en este documento

Las indicaciones de aviso advierten de los peligros que pueden darse al manipular el producto. La palabra de adver-
tencia hace referencia al nivel de peligro.

Palabra de advertencia Significado

ADVERTENCIA Indica un peligro de riesgo medio que puede causar la muerte o una lesiéon
grave si no se evita.

PRECAUCION Indica un peligro de riesgo bajo que puede ocasionar una lesiéon leve o mo-
derada si no se evita.

NOTA Indica un peligro que ocasiona dafios materiales.
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1.5 Simbolos
@ Este signo hace referencia a informacion util e importante.

v Este signo hace referencia a un requisito que debe cumplirse antes de efectuar una intervencion.
» Este signo hace referencia a una intervencién a efectuar.
= Este signo hace referencia al resultado de una intervencién.
Las intervenciones que constan de mas de un paso estan numeradas:
1. Primera intervencién a efectuar.

2. Segunda intervencién a efectuar.

2 Notas de seguridad basicas

2.1 Uso adecuado

El médulo de cambio rapido RMQC | End-of-Arm Ecosystem MATCH se monta en un sistema de manipulacion (ro-
bot). Se utiliza para alojar una pieza suelta con la pinza correspondiente.

El producto esta especialmente disefiado para su uso (cooperativo/colaborativo) en sistemas robotizados y en com-
binacién con el sistema de cambio rapido MATCH.

El producto esta previsto para utilizarse en espacios cerrados para agarrar, manipular y sujetar durante un tiempo
limitado. Debe montarse siempre sobre materiales que disipen el calor.

El producto ha sido concebido para el uso industrial.

El uso previsto incluye observar los datos técnicos y las instrucciones de montaje y funcionamiento del presente ma-
nual.

2.2 Uso inadecuado

Schmalz no asume ninguna responsabilidad por pérdidas o dafios directos o indirectos que resulten del uso del pro-
ducto. Esto se aplica en particular a cualquier otro uso del producto que no se ajuste al uso previsto y que no esté
descrito o mencionado en esta documentacion.

El uso del producto en circunstancias extremas, como con liquidos agresivos o polvos abrasivos, debera contar con
la aprobacién previa de Schmalz.

Los siguientes tipos de uso se consideran un uso no previsto:
1. Uso en entornos con atmosfera potencialmente explosiva

2. El contacto directo con productos perecederos o alimentos.

2.3 Cualificacion del personal
El personal no cualificado no puede reconocer los riesgos y, por tanto, estd expuesto a peligros mayores.
1. Encomiende las actividades descritas en este Manual de instrucciones Gnicamente a personal cualificado.
2. El producto solo puede ser utilizado por personas que hayan recibido una formaciéon adecuada.
Este Manual de instrucciones esta destinado a instaladores formados en la manipulacién del producto y capaces de

operarlo e instalarlo.
2.4 Modificaciones en el producto

Schmalz no asume ninguna responsabilidad por las consecuencias de una modificacion efectuada fuera de su con-
trol:

1. Operar el producto solo en el estado de entrega original.
2. Utilizar Unicamente piezas de repuesto originales de Schmalz.

3. Operar el producto solo en perfecto estado de funcionamiento.
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3 Descripcion del producto

3.1 Variantes de productos
N.° de art. Schmalz N.° de art. Zimmer Group | Versién
10.08.09.00001 LWR50F-01-02-A Digital I/0
UR3E,UR5E,UR10E,UR16E
10.08.09.00002 LWR50F-07-01-A Digital I/0
HANWHA HCR3/5/12
10.08.09.00003 LWR50F-10-01-A Digital I/0
DOOSAN series M, Ay H
10.08.09.00004 LWR50F-04-01-A Digital I/0
Techman TM5
10.08.09.00005 LWR50F-09-01-A Digital I/0
Fanuc CRX
10.08.09.00006 LWR50F-00-04-A 10-Link,
ISO TK 50
10.08.09.00007 LWR50F-00-05-A |0-Link, con anillo LED
ISO TK 50
10.08.09.00010 LWR50F-01-03-A RS485 + LED
UR3E,UR5E,UR1T0E,UR16E
3.2 Estructura del producto
1 Suministro de energia para robot/pieza fija (la 2 Opcional: conexién neumatica
conexion puede ser diferente a la ilustracion)
3 Orificios de fijacion (4 uds.) para M6 DIN 912 4 Posicionamiento en el robot
(en lado del robot)
5 Posibilidad de montaje de un prensaestopas/ 6 Posibilidad de montaje de la toma de tierra
soportes para cable (2 uds.)
7 Pin de resorte de superficie de contacto/almo- 8 Bloqueo
hadilla de contacto
9 Connect-LED/opcional: conmutacién suave del 10 Marca del indicador de alineacién
robot (Freedrive)
6/21 ES - 30.30.01.02732 - 01 - 11/21



11 Alojamiento de posicionamiento de RMQC 12 Opcional: anillo LED
para pieza suelta (2 uds.)

3.3 Descripcion del funcionamiento

El producto se monta en un sistema de manipulacion (robot). Se utiliza para alojar una pieza suelta con la pinza co-
rrespondiente.

La pieza suelta se acopla automaticamente al producto cuando se retira automaticamente de la estacion de depési-
to. Alternativamente, la pieza suelta también se puede colocar en el producto de forma manual. Se genera una se-
fal Connect entre la pieza fijay la pieza suelta.

Cuando la pieza fija y la pieza suelta se desplazan juntas, los contactos internos de los pines de resorte entran en
contacto para transmitir la sefial. Como resultado, el Connect-LED cambia su color de rojo a verde y se transmite
una sefal Connect (segun la variante) al control de orden superior.

El producto puede funcionar con una gran variedad de piezas sueltas y sus pinzas. Para ello es necesario disponer
de una pieza suelta compatible con las opciones de conexién correspondientes.

Dada la diferencia de tamafio de los pernos centradores y las marcas en las piezas sueltas, la pieza fija no puede
montarse en posicion invertida.

El producto tiene una funcién "Hot Plug", por lo que el reemplazo de la pieza suelta también puede llevarse a ca-
bo bajo tensién eléctrica.

La pieza suelta esta disefiada de manera que no es posible introducirla incorrectamente en la estacion de depédsito.

3.4 Indicacion LED

La ejecucion disefio que incluye 10-Link con el niamero de articulo 10.08.09.00007 incluye un anillo LED (1).
La ejecucion diseio que incluye 10-Link con el niumero de articulo 10.08.09.00018 incluye un anillo LED (1).

Los colores del anillo LED (1) proporcionan informacién sobre el estado del dispositivo 10-Link en la pieza suelta. El
anillo LED (1) permite visualizar el estado a 360°.

Color del LED Comporta- Estado del producto SCHMALZ | Estado del producto Zimmer 1O-
miento 10-Link Link
— Ningu- | — No hay tensién de alimentacion
no
_ Rojo Parpadeo No hay conexiéon con el dispositivo 10-Link
Luz fija Error
‘ ‘ Blanco | Parpadeo Dispositivo 10-Link desconocido
Naranja | Luz fija Advertencia sobre monitoriza- —
cion de estado
_ Verde Luz fija Pieza aspirada (vacio > H2) Pieza programada sujeta
_ Azul Luz fija Estado inicial: la pinza tiene Pinza en posicion final o no hay
tensién y es «funcional» (vacio pieza programada sujeta
<H2)
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3.5 Connect-LED

Los colores de Connect-LED (1) ofrecen informacién so-
bre el estado de la tensién de alimentacion y del aco-

plamiento.
Color del LED Comporta- Estado
miento
— Ningu- | — No hay tension de alimentacion
no
_ Rojo Luz fija Ninguna pieza suelta acoplada
_ Verde Luz fija Pieza suelta acoplada

3.6 Conmutaciéon suave manual del robot (opcional)

La conmutacién suave manual solo esta disponible en el modo DIO, si ese robot admite esta funcién, excepto para

la version con 10-Link.

La conmutacion suave manual del robot esta equipada con un "Boton Freedrive" (1).

Para programar manualmente la posicion del robot se deben tener en cuenta los siguientes pasos de trabajo:

1. Para ejecutar la conmutacién suave del robot accio-
nar el "Boton Freedrive” (1).

= El robot se puede desplazar de forma manual.

2. Desplazar el robot con el producto hasta la posi-

ciéon deseada.

3. Soltar de nuevo el "Botdon Freedrive" (1) en cuanto

se alcance la posicion deseada.

= El roboty el producto permaneceran en la posi-

cion.

= Para "programar" o activar el robot y la posi-
cion del producto en el control hay que obser-
var la informacién que proporciona el fabrican-

te del robot.

= La informacion proporcionada por el fabricante
del robot contiene informacion detallada sobre

su activacion.

4 Datos técnicos

4.1 Datos especificos del cambiador de herramientas

Transmision eléctrica Integrada
Carrera de bloqueo 1 mm
Precision de repeticiéon en X, Y 0,05 mm
Precision de repeticion en Z 0,05 mm
Fuerza de apriete 50N
Fuerza de aflojamiento ON
Desplazamiento del eje durante el acoplamiento maxi- 1,0 mm
moen X, Y
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4.2 Datos técnicos

10.08.09.00006 10.08.09.00007 10.08.09.00001 10.08.09.00010
Apto para el tipo de robot ISO TK 50 " Universal Robots
Conexidn eléctrica Conector hembra estandar 10-Link —
M12-5

Interfaz de configuraciéon — Ethernet RJ45
Control 10-Link | Digital /O RS485
Brida de conexion segun I1SO 9409-1 TK 50
Indicador de estado — Si ‘ — Si
Peso de manipulacién maximo 25 kg
Rosca de conexion M12 M8
Numero de contactos 5 8
Tipo de conexion Conector macho Conector hembra
Transmision neumatica Integrada
Temperatura de servicio 5... +60 °C
Vida util en ciclos 100 000
Tipo de protecciéon segun IEC 60529 IP40
Masa 0,26 kg 0,3 kg 0,26 kg 0,4 kg

N.°de art. | 10.08.09.00002 10.08.09.00005 10.08.09.00003 | 10.08.09.00004
Apto para el tipo de robot HANWHA FANUC CRX DOOSAN series Techman TM5

HCR-3/-5/-12 2 M, Ay H
Control Digital I/0
Brida de conexion segun I1SO 9409-1 TK 50
Peso de manipulacién maximo 25 kg
Rosca de conexion M8
Numero de contactos 8
Tipo de conexidén Conector hembra Conector macho
Transmision neumatica Integrada
Temperatura de servicio 5... +60 °C
Vida util en ciclos 100 000
Tipo de proteccion segun IEC 60529 IP40
Masa 0,26 kg 0,26 kg 0,29 kg 0,6 kg
Corriente maxima admisible 2 A constante,
3 A pico

Rango de tension admisible 24 V = 24V £10 %
Salida de conmutacién NPN

" Conexidon mecanica compatible con todos los robots con brida ISO TK 50 mm.
2 Apto para todos los HCR-3, HCR-5 y HCR-12 a partir de la revision de hardware Q1/2020

4.3 Fuerzas y pares maximos

Mr 20 Nm
My 40 Nm
Fa 500 N
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4.4 Dimensiones

;%

G1

\GZ/ \63 G4 (2x)

D
Dmk _,

G2 G3 G4 D d Dmk

M7-RI M3-RI M4-RI 75 6,4 50
N.° de art. G1 H H1 Lk m
10.08.09.00001 M8-RI 21 24 200 260 g
10.08.09.00002
10.08.09.00003 250 g
10.08.09.00005 260 g
10.08.09.00006 M12-RE 190
10.08.09.00007 28 31 300 g

Pieza fija n.° de art. 10.08.09.00004

D2

|
| I

= ' ] Ly
L el

e
1=

b
 H1

H

- 3
- @S%\
a) ©—
\\ b Ny ,®/
|
I
G1 G2 G3 D d Dmk
M8-RE | M7-RI | M3-RI | 75 | 6,4 | 50
G4 D2 H H1 L Lk m
M4-RI | 315 | 34 | 37 | 125 | 200 | 6009
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Pieza fija SCM n.° de art. 10.08.09.00010

E I | |
, &% !
\G4 (2x)
>
N
:
E
[m) (0]
o) \ \
S P
L Lk
G1 G2 G3 G4 D d
M8-RI M7-RI M3-RI M4-RI 75 6,4
H H1 Dmk L Lk m
39 42 50 95 200 390 g

Todas las dimensiones se indican en milimetros [mm].

5 Transporte y almacenamiento

5.1 Comprobaciéon del suministro

El volumen de entrega puede consultarse en la confirmacién del pedido. Los pesos y las dimensiones se enumeran
en el albaran de entrega.

1. Comprobar la integridad de la totalidad del envio utilizando para ello el albaran de entrega adjunto.
2. Comunicar inmediatamente al transportista y a J. Schmalz GmbH cualquier dafio ocasionado por un embalaje
incorrecto o por el transporte.
5.2 Desembalaje

Retire el embalaje del producto solo en la medida necesaria para poder transportarlo de forma interna.

‘ NOTA

Desembalaje inadecuado
Si se manipula de forma inadecuada, el producto no funcionara.
» Evitar que los contactos de pin se ensucien o se dafien.
» No tocar los contactos de pin sin una protecciéon ESD adecuada.

5.3 Transporte/almacenamiento/conservacion

’ NOTA

Dejar caer el producto o someterlo a un impacto
Daios en el producto y/o fallos de funcionamiento
» No dejar caer el producto o someterlo a un impacto.

e El producto solo se debe transportar y almacenar en su embalaje original.
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En el momento del transporte, prestar atencion a que no se produzcan movimientos involuntarios si el pro-
ducto ya estd montado en la unidad de maquina de orden superior.

Antes de la puesta en marcha y después del transporte, comprobar todas las conexiones de energia y comuni-
cacion, asi como todas las conexiones mecanicas.

Tener en cuenta los siguientes puntos cuando se almacene el producto durante un periodo de tiempo prolon-
gado:

Mantener el lugar de almacenamiento libre de polvo y seco en la mayor medida posible.

Mantener el rango de temperatura de 5°... 50 °Cy evitar oscilaciones de temperatura.

Evitar el viento, las corrientes de aire y la formacién de condensacién.

Sellar a prueba de polvo el producto con una lamina resistente a la intemperie y a las roturas.
Evitar la luz solar directa.

Limpiar todos los componentes. No pueden quedar suciedad en los componentes.

Realizar un control visual de todos los componentes.

Retirar los cuerpos extrafios.

Sellar las conexiones eléctricas con tapas adecuadas.

6 Instalacion

6.1 Informacién general sobre el montaje

A ADVERTENCIA
Riesgo de lesiones debido a movimientos inesperados de la maquina o instalacién en la que
se va a montar el producto.
Peligro de lesiones
» Desconectar la alimentacion de la maquina antes de realizar cualquier trabajo.
» Asegurar la maquina contra conexiones involuntarias.
» Comprobar si la maquina presenta una posible energia residual.

A PRECAUCION
Peligro de lesiones debido a movimientos inesperados del producto al conectarlo a la ali-
mentacion.
Peligro de lesiones
» Desconectar la alimentacion del producto antes de realizar cualquier trabajo.
» Asegurar la alimentacién contra conexiones involuntarias.
» Comprobar si el producto presenta una posible energia residual.

A PRECAUCION

El cable de conexién puede enredarse cuando el robot esta en movimiento.
Pueden producirse lesiones en las extremidades o en el pelo debido a un enredo.

» El cable de conexion debe tenderse de forma que quede lo mas ajustado posible al brazo del ro-
bot.

» Evitar la zona de peligro.

El producto debe montarse en una superficie de montaje adecuada segun las especificaciones de planitud.
El desnivel admisible es de: 0,03 mm

Los tornillos de montaje no se incluyen en el volumen de entrega.
Clase de resistencia de los tornillos de montaje: 28.8 (DIN EN ISO 4762)

Antes de realizar el montaje, la instalacién y los trabajos de mantenimiento es necesario desconectar la ali-
mentacién.
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e Alahora de apretar los tornillos de montaje se deben observar los datos del fabricante del robot correspon-
diente.
Ademas, Schmalz recomienda comprobar la capacidad de carga admisible de las uniones roscadas necesarias
segun VDI 2230.

En caso de que las temperaturas del entorno sean elevadas, el producto debe montarse sobre materiales que disi-
pen el calor. Si el producto se utiliza de forma continua a temperaturas del entorno muy elevadas y con ciclos rapi-
dos, su vida util puede reducirse.

6.2 Montaje

Durante el montaje se deben tener en cuenta los siguientes pasos de trabajo:

v' Los tipos y las cantidades de tornillos de montaje
necesarios los proporciona el cliente.

1. Insertar el producto con la conexién (1) en el brazo
del robot.

2. Colocar los tornillos de montaje (2) sueltos.

3. Apretar los tornillos de montaje (2) en cruz con el
par de apriete especificado por el fabricante del ro-
bot o segun VDI 2230.

6.3 Montaje de la variante con brida intermedia

Las representaciones mostradas tienen caracter de ejemplo. Dependiendo del disefio técnico constructivo, pueden
diferir del producto.

Durante el montaje se deben tener en cuenta los siguientes pasos de trabajo:

v' Los tipos y las cantidades de tornillos de montaje necesarios los proporciona el cliente.

1. Desmontar la brida intermedia (1) de la brida (2).
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2. Fijar la brida intermedia (1) al brazo del robot.
Asegurarse de que la clavija de posicionamiento (3)
que facilita el cliente esté montada. Colocar la bri-
da intermedia (1) en la posicion correcta y colocar
sin apretar los tornillos de montaje (4) (DIN 7984,
M5x10) que facilita el cliente.

3. Apretar los tornillos de montaje (4) en cruz con el
par de apriete especificado por el fabricante del
robot o segun VDI 2230.

4. Insertar la clavija de posicionamiento (5) en el pun-
to que se indica de la brida (2).

5. Colocar la brida (2) en la posicién correcta de la
brida intermedia (1) y colocar sin apretar los torni-
llos de montaje que se desmontaron durante el pri-
mer paso.

6. Apretar los tornillos de montaje en cruz segun
VDI 2230 con el par de apriete establecido.
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6.4 Montaje del suministro de energia

El producto esta concebido exclusivamente para funcionar con electricidad y con una tension de alimentacién de

24V CC.
Durante el montaje se deben tener en cuenta los siguientes pasos de trabajo:

» Conectar el producto al robot. Por ejemplo, me-
diante una conexion de un conector macho/conec-
tor hembra.

6.4.1 "IO-Link" RMQC n.° de art. 10.08.09.00006 y 10.08.09.00007
El control se realiza mediante SCM o el maestro de I0-Link convencional con puerto de clase B.

Conector macho Pin Color del | Funcién

M12 de 5 polos cordon
1 Marrén +24 V CC, sensor de tension de alimentacion

4 3 2 Blanco +24 V CC, actuador de tensién de alimentacion
3 Azul GND, sensor de masa

1 ) 4 Negro C/Q, comunicacion 10-Link
5 Gris GND, actuador de masa

Para realizar la puesta en marcha o el montaje del producto se deben llevar a cabo los siguientes pasos:
1. Conectar el producto al maestro de IO-Link.

2. Asegurar el suministro de tension.
El puerto de clase A requiere una alimentacién adicional mediante un cable Y.
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6.4.2 "lO-Link" RMQC n.° de art. 10.08.09.00010
Para los robots con interfaz R5485 esta disponible la pieza fija con el nUmero de articulo 10.08.09.00010.

El Smart Communication Module (SCM) in-
tegrado convierte las sefales RS485 en da-
tos 10-Link, por lo que solo se puede utili-
zar para aplicaciones de robots UR (interfaz
RS485).

En la posicién (1) estd integrada una indica-
cion LED. La funciéon de la indicacion LED es
idéntica a la del anillo LED I0-Link (> Véase
el cap. Indicacion LED, Pagina 7).

Se puede acceder al SCM desde el PC a tra-

vés de la conexion Ethernet y utilizar el 1 (7 &
software de Schmalz o GuideZ. ~ Q'thﬂ'{ll
)
Conector hembra M8 de 8 Pin Color del Funcién
polos cordén
1 Blanco Cable de comunicacién RS485+
2 Marrén Cable de comunicaciéon RS485-
3 Verde OUT2, salida de senal "part present"/IO-Link
4 Amarillo OUTS3, Freedrive
5 Gris U, tensiéon de alimentacion +24 V
6 Rosa Digital IN1
7 Azul Digital IN2
8 Rojo GND, masa

» Asegurar el suministro de tension.

6.4.3 RMCQ n.° de art. 10.08.09.00001 y n.° de art. 10.08.09.00002
La pieza fija con el numero de articulo 10.08.09.00001 se debe utilizar Gnicamente para robots UR de la serie e.

Conector hembra de 8 polos PIN Color del cor- | Funcion
don
1 Blanco Salida analégica0- 10V
2 Marrén OUT3, Connect
3 Verde OUT2, salida de senal "part present"
4 Amarillo OUT1, Freedrive
5 Gris U, tension de alimentacion +24 V CC
6 Rosa IN1, aspirar/suction
7 Azul IN2, depositar/blow off
8 Rojo GND, masa

Las entradas del producto estan disefiadas para salidas NPN del control.
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6.4.4 RMQC n.° de art. 10.08.09.00003

Conector M8 8 polos PIN Color del con- | Funcién
ductor
5 1 Blanco OUT1, Freedrive
2 Marrén IN1, aspirar/suction
3 Verde IN2, depositar/blow off
4 6 4 Amarillo —
5 Gris U, tensién de alimentacién +24 V CC
3 7 6 Rosa —
7 Azul OUT2, salida de sefal "part present”
2 "| 8 Rojo GND, masa

Las entradas del producto estan disefadas para las salidas PNP del control.

6.4.5 RMQC n.° de art. 10.08.09.00004

Las entradas del producto estan disefiadas para las salidas PNP del control.

Conector M8 8 polos PIN Color del con- | Funcién
ductor
5 1 Blanco U, tensién de alimentacién +24 V CC
2 Marrén ouT2
3 Verde OUT1/Freedrive
4 6 4 Amarillo Connect
5 Gris IN1, aspirar
3 7 6 Rosa IN2, descargar
7 Azul —
2 "| 8 Rojo GND, masa
6.4.6 RMQC n.° de art. 10.08.09.00005
Conector hembra de 8 polos PIN Color del cor- | Funcién
don
1 Blanco Salida analogica0- 10V
2 Marrén OUT3, Connect
3 Verde OUT2, salida de sefal "part present”
4 Amarillo OUT1, Freedrive
5 Gris U, tensién de alimentacién +24 V CC
6 Rosa IN1, aspirar/suction
7 Azul IN2, depositar/blow off
8 Rojo GND, masa

Las entradas del producto estan disefiadas para las salidas PNP del control.
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6.5 Conexion de un SCM externo (opcional)

Como alternativa al RMQC con SCM
integrado (10.08.09.00010), el SCM

externo con numero de articulo : |
10.08.09.00014 también se puede uti- -
lizar junto con uno de los médulos de
cambio rapido 10-Link (fijos) (nimero
de articulo 10.08.09.00006 y
10.08.09.00007).

Robot Controller

i
[S—
ol 108008 |

También se puede utilizar con un maestro de 10-Link estandar.

6.6 Carga estatica

NOTA

Carga estatica
Un incumplimiento de las indicaciones puede provocar dafios materiales.

» Silas piezas sensibles a ESD entran en contacto con el producto, hay que asegurar una toma de
tierra del producto.

» Conectar el producto mediante la opcién de mon-
taje para la desviacion de ESD (toma de tierra).
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7 Mantenimiento y limpieza

7.1 Indicaciones de seguridad para el mantenimiento

A ADVERTENCIA
Peligro de lesiones debido a un mantenimiento inadecuado o a la subsanacién de fallos ina-
decuada

» Después de cada mantenimiento o eliminacion de fallos, compruebe el correcto funcionamiento
del producto, en particular de los dispositivos de seguridad.

A PRECAUCION

Soplar o limpiar el producto con aire comprimido
Peligro de lesiones, dafos en el producto
» Nunca se debe soplar el producto con aire comprimido.

A PRECAUCION

Uso de productos de limpieza con disolventes

Dafios en el producto (las juntas, los aislamientos, las pinturas y otras superficies pueden sufrir dafios
debido a los productos de limpieza con disolventes) y, dado el caso, dafios en la salud.

» Utilizar productos de limpieza quimica y biolégicamente neutros.
» Utilizar productos de limpieza clasificados como inocuos para la salud.

» El uso de los siguientes productos de limpieza esta estrictamente prohibido:
— Acetona
— Bencina
— Diluyente para barnices nitrocelulésicos/esencia de trementina (disolventes)

7.2 Mantenimiento

El funcionamiento del producto no requiere mantenimiento.

A pesar de que el producto no necesita mantenimiento, se debera realizar un control visual de forma periédica pa-
ra detectar posibles corrosiones, dafios y suciedad.

Se recomienda que el mantenimiento lo realice el servicio de atencién al cliente de Schmalz.

El desmontaje y montaje del producto por cuenta propia puede dar lugar a complicaciones, ya que a veces se nece-
sitan dispositivos de montaje especiales.

@

Schmalz especifica las siguientes comprobaciones e intervalos de prueba. El usuario debe observar las
regulaciones legales y las prescripciones de seguridad vigentes en el lugar de empleo. Los intervalos
son validos para el servicio de turno Unico. En caso de un uso intensivo, p. €j. en el servicio de varios
turnos, los intervalos deben reducirse correspondientemente.

Actividad de mantenimiento Al comienzo Semanalmen- Segun necesi- | Semestral-

Control visual del producto y del entorno X

del trabajo te dad mente

Comprobar la ocupaciéon de pines/las cone- X
xiones eléctricas

Comprobar el bloqueo X

Limpiar el producto X

Mantenimiento del bloqueo y posiciona- X

miento de la pieza suelta

El manual de instrucciones esta disponible, X

legible y accesible para el personal.
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El control visual solo incluye la comprobacién visual de los componentes y su funcionamiento. Si el control visual
detecta irregularidades o dafios, se llevara a cabo una comprobaciéon de los componentes mas detallada.

8 Accesorios

No se puede garantizar el funcionamiento del producto si se utilizan accesorios no distribuidos o autorizados por
Schmalz o Zimmer Group.

Los accesorios de Schmalz estan especialmente adaptados a los distintos productos. Los accesorios opcionales y los
incluidos en el volumen de entrega se pueden encontrar a continuacién y en www.schmalz.de.

Designacion N.° de articulo
ECBPi MATCH 10.03.01.00626
ECBPMi MATCH 10.03.01.00661
SCM MATCH 24 V CC para RMQC-IOL 10.08.09.00014
Cable de conexion para SCM MATCH 21.04.05.00080

9 Puesta fuera de funcionamiento y eliminaciéon del producto

Si el producto llega al final de su vida util, puede desmontarse completamente y eliminarse. La preparacién para la
eliminacion del producto se debe encargar exclusivamente al personal especializado y cualificado.

1. Desconecte el producto de la alimentacién por completo.

2. Elimine los componentes adecuadamente segun los grupos de materiales.

Para asegurar que los materiales se eliminan correctamente péngase en contacto con una empresa de eliminacién
de residuos procedentes de mercancias técnicas y solicite el cumplimiento de las directivas relativas eliminacién de
residuos y medio ambiente vigentes en ese momento.
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10 Conformidad CE

Declaracion UE de conformidad

El fabricante Schmalz confirma que el producto descrito en este manual de instrucciones con la designaciéon "Pieza
fija de RMQC MATCH" cumple con las siguientes directivas CE vigentes:

2011/65/UE

Directiva RoHS

2014/30/UE

Compatibilidad electromagnética

Se han aplicado las siguientes normas armonizadas:

EN ISO 12100

Seguridad de maquinas - Principios generales de disefio - Estimacion y reduccién de
riesgo

EN 61000-6-3+A1+AC

Compatibilidad electromagnética (CEM) - Parte 6-3: Normas genéricas - Norma de
emisidon en entornos residenciales, comerciales y de industria ligera

EN 61000-6-2+AC

Compatibilidad electromagnética (CEM) - Parte 6-2: Normas genéricas - Inmunidad
en entornos industriales

EN 61000-6-4+A1

Compatibilidad electromagnética - Parte 6-4: Normas genéricas - Norma de emisién
en entornos industriales

Se han aplicado otras normas y especificaciones técnicas:

DIN EN 62061:2016-05

Seguridad funcional de sistemas de mando eléctricos, electrénicos y electréonicos
programables relativos a la seguridad

EN ISO 10218-2

Robots y dispositivos robdticos. Requisitos de seguridad para robots industriales.
Parte 2: Sistemas robot e integracion.

EN ISO 13849-1:2015

Seguridad de maquinas - Partes relacionadas con la seguridad de sistemas de con-
trol - parte 1: Principios generales de disefio

ISO TS 15066

Robots y dispositivos roboticos. Robots colaborativos

EN IEC 63000

Documentacion técnica para la evaluacion de productos eléctricos y electronicos con
respecto a la restriccion de sustancias peligrosas

@ La declaracién de incorporacion vigente en el momento de la entrega del producto se suministra junto
con el producto o se pone a disposicion en linea. Las normas y directivas citadas aqui reflejan el estado
en el momento de la publicacion de las instrucciones de montaje y funcionamiento.
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