auiomax’
SYSTEME MODULAIRE PNEUMATIQUE - GPS

UN NOUVEAU CONCEPT : Différents modules a fonctions mécaniques complémentaires peuvent s'associer
entre-eux simplement pour assurer une fonction globale avec précision et haute rigidité.
- 3 tailles : 50, 65, 85. -(Taille 32: uniquement pour les modules préhension et compliance).

- 7 fonctions mécaniques : rotation, retournement, préhension, élévation, compliance, compensateur et
anti-collision..

FIXATION
ANTI-COLLISION COMPLIANCE

ELEVATION

ROTATION

’ : ; COMPENSATEUR

g %l'e
B
PREHENSION

Les dimensions et descriptions de nos appareils peuvent subir des modifications dans un souci d'amélioration des performances, ces dimensions peuvent étre modifi€es sans préavis de notre part. G PS




auiomax’

SYSTEME MODULAIRE PNEUMATIQUE - GPS

CHOIX DES FONCTIONS

(Double effet)

GPS32 | GPS50 | GPS65 | GPS85
FIXATION Q:O Q:O Q:O
GPS**F @ fixation @13 | @13 | @13
@20 | @20 | @20
TABLE ROTATIVE
® o o
gigzxxggg ggg&;g 047Nem | 13Nem | 3,09Nem
RETOURNEMENT | | o | o | o
GPS**YH180 Couple 0,75Nem | 3Nem | 5Nem
(2 0,5MPa)
ELEVATION ® o o
GPSWE  cows | Gm fm o
COMPENSATEUR ¢ o o
GPS**K Course o | i | g
COMPLIANCE
(:; F)EE;*ﬂk}x(‘Y’ ‘I" ‘I" ‘I" ‘I'
GPS*XYZ
i PREHENSION ol oo
= ﬁ =4 GPS**HHR Course %-42 | 33-57 | 43-T3
PREHENSION | ® ® (@ @
R - Rt Course | 9~15 | 100-140 | 124~176 |258~318
4:' GPSTHHD e A S

Les dimensions et descriptions de appareils peuvent subir des modifications dans un souci

i d'amélioration des performances.

, ces dimensions

peuven

t &tre modifiées sans préavis de notre part.
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auiomax’
SYSTEME MODULAIRE PNEUMATIQUE - GPS

GRANDE PRECISION.

Précision répétitive pour chaque module
Rotation - table rotative +0,03 degrés
Retournement +0,03 degrés
Elévateur +0,05mm
Compensateur +0,05mm
Compliance +0,02mm
Préhension +0,01mm

Latolérance de parallélisme entre les deux surfaces de montage estde: Taille 32 et 50 : 0,04mm - Taille 65 : 0,05mm
-Taille 85 : 0,06mm -

UNIFICATION DES PLANS DE POSE

Le systéme GPS permet d'utiliser des modules
standard pour obtenir des mouvements précis. De
nombreuses combinaisons sont possibles en con-
servant un profil rigide.

@6H7 prof.4

@DAHT prof.3
(taille 32)

Avantages:

-Unification des dimensions dans chaque
taille.

-Chaque surface peut s'assembler dans sa
taille ou sur la taille directement supérieure.

-Les pions et trous de centrage assurent un
positionnement des surfaces supérieures et inférieu-
res. (2 pions de centrage sont systématiquement
fournis avec chaque module sauf pour les pinces).

Taille| A B C D D E G @46 (tille 32)
32 40 32 — 23,5 — — | M3
50 60 | 50 | — | @45lamé @8 prof.44 — | M4

@45lamé @8 prof. 44 | 4 | M4
@45 lamé @8 prof. 44 | 4 | M5

65 80 | 65 | 50
85 100 | 85 | 65

@45 lamé @8 prof. 4,4
@5,5 lamé @9,5 prof. 5,4

CHARGES MANIPULABLES.

@ Pour déterminer la taille du module GPS a sélectionner en fonction de la masse de la charge, veuillez vous
reporter aux indications ci-dessous.

Taille 50 .....ooevviieiiiinnnns 250g
Taille 65 .....oceeveeeinnnnnns 500g
Taille 85 ....coooeeeiiiiinns 1000g

@ Pour calculer la masse maximum de la charge manipulable, utiliser la formule ci-dessous.

Performance
de convoyage

Poids hypotéthique avec
touslesmodules assemblés

Ratio de charge

Masse de la
charge

Taille 50 : 3kg
Taille 65 : 6kg

Taille 85 : 9kg

Taille 50 : 1,5kg
Taille 65 : 3kg
Taille 85 : 5kg

Taille 50 : 2509
Taille 65 : 5009
Taille 85 : 1000g

Note: La taille 32 existe uniqguement pour les modules de compliance et de préhension.

Les dimensions et descriptions de nos appareils peuvent subir des modifications dans un souci d'amélioration des performances, ces dimensions peuvent étre modifi€es sans préavis de notre part.
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auiomax’
SYSTEME MODULAIRE PNEUMATIQUE - GPS - MODULE DE FIXATION

Vis sécuritive —  @Accouplement

Les vis présentent une amorce Permet d'adapter des tiges de: @10, @13 ou @20
de rupture. En cas de collision,
la plaque et I'accouplement se
séparent.

Note: Respecter le couple de serrage des vis comme
indiqué ci-dessous.

Trou pour positionnement
de I'accouplement.

@ Capteur détection
de collision

@ arbre | Couple de serrage des vis sécuritives

210 31,4Necm
£ ig;g“gm Détecte une rupture
entre l'accouple-
ment et la plaque.
ON en normal OFF en cas de rupture
fil noir

o—fil rouge

o

Pion centreur

Réglage angle
Cette vis permet un ajustage de
l'angle de +1 degré. @ Vis de retenue
Cette vis évite que la plaque et
I'accouplement se séparent
complétement apres une

collision.

SPECIFICATIONS
GPS50F GPS65F GPS85F

Diamétre de fixation 10 | 13 | 20 10 | 13 | 20 10 | 13 | 20
Surface de fixation( taille) 50 50 ou 65 Note * 65 ou 85 Note 2
Température de travail °C 0-~60
Lubrification Aucune
Réglage angle en degrés +1
Capteur détection rupture OMRON : D2JW-011-MD
Masse en g 200 | 190 | 210 | 250 | 240 | 260 | 320 | 310 | 330

Note 1: Les tailles 50 et 65 peuvent s‘assembler entre elles.
Note 2: Les tailles 65 et 85 peuvent s‘assembler entre elles.

COMPOSITION DES REFERENCES
GPS [ F [

Diamétre de I'accouplement : 10 (210),13 (@13), 20 (@20),

Note:
Chaque module
est livré avec
2 pions
de

Global Preumatic Solution centrage.

Taille : 50, 65, 85
Note : Les tailles correspondent a 'entre axes (carré) de fixation des modules

Systéme modulaire pneumatique

Les dimensions et descriptions de nos appareils peuvent subir des modifications dans un souci d'amélioration des performances, ces dimensions peuvent étre modifiées sans préavis de notre part. G P



auiomax’ ®
SYSTEME MODULAIRE PNEUMATIQUE - GPS - MODULE DE FIXATION

Vis ajustement
de l'angle 4-M4
Vis sécuritive

J-¢4 ?8 012
Trou pour pion
de centrage

2-M6 2-M4

Tedevisa6
pans creux

E

-

Taraudage prof. 6

@@ o @_@ 3 T
T/) F2 NI
- T -r >, A CI - r
o NG :
] &
T i - s
8.5 aob | oL
7 ocC 0K
G [s]:]
OA
Capteur détection
e collision
(olo]
[ ]
1: La tolérance de perpendicularité entre le diameétre rep. E et la surface de montage est
de 0,05mm.
2: La coaxialité entre le diamétre rep. E et le centre hypotétique matérialisé par les pions
de centrages, est = GPS50 : 0,04 GPS65:@0,05 GPS85:J0,06
A B C D g E F1 F2 G H I J | K
GPS50F10 10 99 28 | 20 | @4*892 e g protio
GPS50F13 | 60 | 50 | — | 36 138" — | 4-@45| 28 |20 | @5"8" % umegepoio | 4 | 50 | —
GPS50F20 20 g% 4-@¢8 | 31 | 30 | @672
GPS65F10 10 "8 Lamé 28 | 20 | @43 ame g6 prot10
GPS65F13 80 | 65 | 50 | 36 |130"|4-@4,5 prof.44 | 28 | 20 | @53 amesprorro | 8 | 65 | 50
GPS65F20 208% | 4 -8 31 | 30 | @678
GPS85F10 10799 | Lamé | 4-@55| 28 | 20 | @48 tamé s prot1o
GPS85F13 | 100 | 85 | 65 | 36 |13°3%® | prof.44 | 4-@9,5| 28 | 20 | @5'°%2 umespotro | 8 | 85 | 65
GPS85F20 20§ Lamé prof.35 | 31 | 30 | 6"

Les dimensions et descriptions de nos appareils peuvent subir des modifications dans un souci d'amélioration des performances, ces dimensions peuvent étre modifiées sans préavis de notre part. G PS'EI



auiomax’
SYSTEME MODULAIRE PNEUMATIQUE - GPS - TABLE ROTATIVE

Angle de rotation. Labutée etlavis de réglage fin permet d'obtenir un angle précis.

Pion centreur

@ Table rotative

@®Butée

Note: Changer cette vis-butée de trou pour sélec-
tionner un angle et ensuite ajuster finement a 'aide
de la vis de réglage.

Pignon

@®Réglage fin angle de rotation
Note: Utiliser un tourne-vis pour ajuster I'angle et
veiller & utiliser pleinement I'amortisseur hydrauli-

que.
Se reporter au tahleaux des angles de rotation
possible.
Amortisseur
hydraulique s
y g Crémaillere

@®Piston

@®Freineur de vitesse
Equipé de raccord instantané pour tube @4 exter.

SPECIFICATIONS

GPS50YV GPS65YV GPS85YV
Rotation en °© 90 180 90 180 90 180
Surface montante 50 50 65 65 85 85
Surface montée 50 50 50 ou 65 Note * | 50 0u 65 Note t |65 ou 85 Note 2| 65 ou 85 Note ?
Fluide Ait filtré 50
Pression d'utilisation MPa [bar] 0,2~0,6[2~6,1]
Température de travail °C 0~60
Lubrification Aucune
Réglage angle en degrés 5~+95 | -5~+185 | -5~+95 | -5~+185 | -5~+95 | -5~+185
Répétitivité précision angulaire en degrés 10,03
Vitesse degrés/s 40 ~ 320
Couple Note® en Nem 0,47 1,3 3,09
Réference amortisseur KFDA10CVK KFAE10CVK KFCF10CVK
Energie admissible en J {kgfem} 0,67 {0,07} 1,03 {0,105} 2,06 {0,21}
Moment admissible en Necm {kgf} 60 {6,1} 120 {12,2} 240 {24,5}
Charge admissible en N {kgf} 60 {6,1} 130 {13,3} 200 {20,4}
Masse en g 300 330 630 690 1300 1500
Note 1: Les tai::es 50 et 65 peuvent s'asseml;:er entre e::es. Se reporter au catalogue K pour de plus
Note 2: Les tailles 65 et 85 peuvent s'assembler entre elles. ; ;
Note 3: Valeur pour une prepssion de 0,5MPa [5 bar]. amples rense!gnements sur les amortis-

seurs hydrauliques.
COMPOSITION DES REFERENCES
GPS [ YV [ Note: Surface montante
T Chaque module J————
Angle de rotation : (1)2(()) ((900)) est Zl'g;snivec e *
180° e .
Taille : 50 , 65, 85 centage ~ [Sutace moniée
Note : Les tailles correspondent & l'entre axes (carré) de fixation des modules REFERENCE DU DETECTEUR DE POSITION
Systeme modulaire pneumatique XEZC1 : Eléctronique 2 fils (VISU) DC10V ~ 28V

FXGPSYV : Fixation pour détecteur

Global Pneumatic Solution

Les dimensions et descriptions de nos appareils peuvent subir des modifications dans un souci d'amélioration des performances, ces dimensions peuvent étre modifiées sans préavis de notre part. G P




auiomax’ ®
SYSTEME MODULAIRE PNEUMATIQUE - GPS - TABLE ROTATIVE

E 4-W 2 - Freineur de vitesse ref. ATRC4M5
2 - Vis de réglage angle (O) S

—=f——=—La pression sur cet orifice | “'1

donne la rotation dans le

' 2-Vis butée
sens anti-horaire.

] sl i
LD A
- i % |

F1-1@ e S =2 <
B 2

|
L% % 1
1
Ei‘ 8-M8X1
2 - Amortisseur hydraulique J-g a0
Raccord instantané Trou pour pion

de centrage

1: La tolérance de parallélisme entre la surface montante et la surface montée est =
GPS50: 0,04mm GPS65:0,05mm GPS85: 0,06mm.

2: La coaxialité entre le centre hypotétique (surface montante) matérialisé par les pions
de centrage et le centre hypotétique de la surface montée (table rotative), est = GPS50 :
@0,04mm GPS65: @0,05mm GPS85 : @0,06mm.

TETcoEFe R TR CMNIo[F o[RS T T TUITUz [V W XY
60|50 | — 50|35 145 6 [5.5/83| 4 25070 10| M3195 |6 |32/50°" | — | — 04 g3 gt w3
%80 65|50 | 6545190 7 |7,0/96| 8 325 1‘718 19391 19202 VahLs 8 | 46 65" 50" 1‘12‘;’5 ET&A 00 s lved wi3
a0 100,85 65 85 55 215 8 80120 8 w257 2 IMB 15010 58 85 65" m,z; 5313531 20" s o ws

CHARGE ET MOMENT ADMISSIBLE ANGLES DE ROTATION DISPONIBLES

Rotation 180°
Taille 50: 90° ~ 190°
Taille 65: 130°~190° 33
Taille 85: 1140~ 1900 25°

Rotation 90°
Taille 50: 10° ~ 100°
Taille 65: 40° ~ 100°

) Taille 85: 24° ~ 100°
Charge Maxi en N

Taille 50: 60
Taille 65: 120
Taille 85: 200

Les dimensions et descriptions de nos appareils peuvent subir des modifications dans un souci d'amélioration des performances, ces dimensions peuvent étre modifiées sans préavis de notre part. G P



auiomax:

SYSTEME MODULAIRE PNEUMATIQUE - GPS - MODULE DE RETOURNEMENT

Freineur de vitesse
Equipé de raccord instantané pour tube @4 exter.

Amortisseur
hydraulique
Utilisé pour régler
l'angle de rotation.

S
~5)
S )

¢

(=
D
Roulement@
le
oD & ‘
o ) .
\} @)\\\:\;‘%\@\ A Aimant
40 ;" . L'aimant est encapsulé dans un cylindre
b N Q \\\\\\\\\\}, en aluminium qui se régle (vis M3) en
Arbre tournant ) . fonction de 'angle choisi.
{ i O
Butée @ |
Note: Changer cette vis-butée de trou pour sélectionner un angle et
ensuite ajuster a l'aide de I'amortisseur.

——@Vérin rotatif a palette

SPECIFICATIONS

GPS50YH GPS65YH GPS85YH
Rotation en © 0~ 180 0~ 180 0~ 180
Surface montante 50 65 85
Surface montéee 50 50 ou 65 Note * 65 0u 85 Note 2
Fluide Ait filtré 50p
Pression d'utilisation MPa [bar] 0,2~0,6[2~6,1]
Température de travail °C 0-~60
Lubrification Aucune
Réglage angle en degrés 0 ~180 | 0 ~180 | 0 ~180
Répétitivité précision angulaire en degrés 10,03
Vitesse degrés/s 60 ~ 180
Couple Note® en Nem 0,75 3 5
Réference amortisseur KSHAH6X3 KSHAHG6X4 KSHAH6X5
Energie admissible en J {kgfem} 0,25 {0,026} 0,88 {0,09} 1,39 {0,142}
Moment admissible en Necm {kgf} 60 {6,1} 120 {12,2} 240{24,5}
Masse en g 440 960 1880
Note 1: Les tailles 50 et 65 peuvent s'assembler entre elles. Se reporter au catalogue K pour de plus
Note 2: Les tailles 65 et 85 peuvent s‘assembler entre elles. . .

amples renseignements sur les amortis-

Note 3: Valeur pour une pression de 0,5MPa [5 bar]. .
seurs hydrauliques.

COMPOSITION DES REFERENCES

= Surface montante

GPS [1 YH 180 Note: -
T Chaque module o =
est livré avec %f
2 pions d @ N |
de Y| j

centrage. W, 4
Taille : 50, 65, 85 ",M Surface montée

Note : Les tailles correspondent a 'entre axes (carré) de fixation des modules

REFERENCE DU DETECTEUR DE POSITION

XEZC1 : Electronique 2 fils (VISU) DC10V ~ 28V
Global Pneuma[ichlu{ion FXZMOG6P : Fixation pour détecteur

Les dimensions et descriptions de nos appareils peuvent subir des modifications dans un souci d'amélioration des performances, ces dimensions peuvent étre modifiées sans préavis de notre part. G PS@

Systeme modulaire pneumatique




auiomax’ ®
SYSTEME MODULAIRE PNEUMATIQUE - GPS - MODULE DE RETOURNEMENT
*L

,
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N
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6 prof. 4
vitesse ref.
/—— ATRCAMS []__}
4 LN ; h]

(I Max)
aD
ﬁ
—
N
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‘:&ﬁ@
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oB

oC
|

LN v [

=

o0 o o v
oD o D -
== - o
+0,012 GPS_12 .
6% prof. 4 J 4-P 40,012
- S-@4 ’

1; La tolérance de parallélisme entre la surface montante et la surface montée est =
GPS50:0,0mm  GPS65:0,05mm  GPS85: 0,06mm

2: La coaxialité entre le centre hypotétique (surface montante) matérialisé par les pions de
centrage et le centre hypotétique de la surface montée , est = GPS50 : @0,04mm  GPS65
:@0,05mm  GPS85 : @0,06mm

mm

A/B/C/ID/IE/IF|IG|/H|I|J|K|L|M|N (0] P Q R |S
GPS50YH180 |60 |50 |—|50|75[40| 6 | 6 [96(29 |13 ] 7 [250]M4 — @45 Lamé @8profd5| — |50 =03 | 4
GPS65YH180 [80165/50165/95/50 8 | 8 |117/46 | 15| 7 325/ M4|@45 Lamé @8 prof.4,4 |@4,5 Lamé @8 prof.45 |50 **® |65 =% | 8
GPS85YH180 [100/85 |65 |85 |115/60| 8 | 8 [138/51 | 20| 7 425/ M5|@4,5 Lamé @8 prof.4,4 (@55 Lamé 39,5 prof54 |65 *°* |g5 =% | 8

MOMENT ADMISSIBLE MONTAGE DU DETECTEUR

Oq V
)

Q Lo
v Moment Maxi en Necm Détecteur Fixation
\ Taille 50: 60

Taille 65: 120
Moment Taille 85: 240

(M=FxL)

Les dimensions et descriptions de nos appareils peuvent subir des modifications dans un souci d'amélioration des performances, ces dimensions peuvent étre modifiées sans préavis de notre part. G PS



auiomax’
SYSTEME MODULAIRE PNEUMATIQUE - GPS - MODULE ELEVATEUR

Vis de régalge ®Détecteur de position

de la course

Cette vis permet de régler la ® Freineur de vitesse

positon sorte. Une rondele Equipé de raccord instantané pour tube @4 exter.

élastgiue permet d'amortir le
choc en fin de course.

®Structure

®Piston
® Douille a billes

Vis de régalge de la course Plague
Cette vis permet de régler la position rentrée. Une rondelle Pion centreur

élastgiue permet d'amortir le choc en fin de course.

SPECIFICATIONS

GPS50E GPS65E GPS85E
Course en mm 10 20 15 30 20 40
Surface montante 50 50 65 65 85 85
Surface montée 50 50 50 0u 65 Note * | 50 0u 65 Note * |65 U 85 Note 2| 65 0u 85 Note 2
Fluide Ait filtré 50u
Pression d'utilisation MPa [bar] 0,2~0,6[2~6,1]
Température de travail °C 0-~60
Lubrification Aucune
Diamétre du piston 12 | 16 | 20
Précision répétitive du mouvement ~ mm 10,05
Vitesse mm/s 30 ~ 300
Force Note® enN S=sortie R=Rentrée S=45 R=35 S=80 R=60 S=125,5 R=95,1
Energie cinétique admissible en J {kgfem} 0,03 {0,003} 0,06 {0,006} 0,08 {0,008}
Moment admissible en Necm {kgf} 30 {3,1} 40 {4,1} 80 {8,2}
Masse en g 280 \ 320 480 \ 550 790 \ 980

Note 1: Les tailles 50 et 65 peuvent s‘assembler entre elles.
Note 2: Les tailles 65 et 85 peuvent s‘assembler entre elles.
Note 3: Valeur pour une pression de 0,5MPa [5 bar].

COMPOSITION DES REFERENCES
GPS I E [

Note: Surface montante
Chaque module

| o
Course : 50: 10, 20 est ZIIVI(sna;vec
65: 15, 30 e
85: 20, 40
centrage.
. 'Surface montée
Taille : 50 , 65, 85 Surlace montee
Note : Les tailles correspondent & l'entre axes (carré) de fixation des modules REFERENCE DU DETECTEUR DE POSITION
Systeme modulaire pneumatique XEHF1RO0O : Electronique 3 fils NPN (+) (VISU) DC10V ~ 30V

FXGPSK : Fixation du détecteur

Global Pneumatic Solution

Les dimensions et descriptions de nos appareils peuvent subir des modifications dans un souci d'amélioration des performances, ces dimensions peuvent étre modifiées sans préavis de notre part. G PS




auiomax’
SYSTEME MODULAIRE PNEUMATIQUE - GPS - MODULE ELEVATEUR

2 - M (Vis réglage rentrée)

N - Course de réglagx

2 - M (Vis réglage sortie)

P- Course de réglage

= L
ﬁ@_t:@ )
0 ﬁ
-
Détecteur position Sortie
+$ 2 2-Freineur de vitesse ref.
ol S - (course) ) v £ ATRC4MS
oJ H G 2-racord instantané @4 4 -U (débouchant)
+0,012
[ ‘Q‘ L | /| 6 0 prof. 4
e § S éé—i
T e\ Rt A
E @R \E I Eeisietatetete E- g =
} % \a R i==: |,
< e 0012 P 2
_é_ /‘}%‘ R-@4 !_: L] [T*' ' = ¢- -Q.
./ (logement pion de centrage) §O
01‘/ E o Détecteur position Rentrée
Q2
1: La tolérance de parallélisme entre la surface montante et la surface montée est = GPS50: 0,04mm  GPS65 : 0,05mm  GPS85 : 0,06mm
p
2: La coaxialité entre le centre hypotétique (surface montante) matérialisé par les pions de centrage et le centre hypotétique de la surface montée
ypotetq p
,est=GPS50: @0,04mm GPS65 : @0,05mm  GPS85 : @0,06mm
mm
A/B|/C/DIE|F|G|H| | J [KIL|M[N P Q1 | Q2 S U] X
GPS50E10 35127 10,5]_ 2003 2 110 10 3
=i o=—r 160|50(37 |78 12 (= — |50 — M4 — 4245 | 4 8 | M4
GPS50E20 45137 205 %0 5120 498 20 12 6
GPS65E15 45 |37 16.5] . _+0,03 |_ +0,03 5115],. lamé 15 7
2EoOV=-Y 8065|4888 13 =2 50 65|50 M5 4045 8 8 | M4 6
GPS65E30 6052 315 6 9|30 l4gs [P0 30 24
GPS85E20 50 |41 18,7|,2005 | *0.03 3|20 [lamé 455 20 15
DTO09=EY 1100| 85 |59 (102 1201} 85|65 |M6 095 10 10 | M5 7
GPS85E40 7061 2 w7 7 140 Poi4d e 40 2

Note: X représente la zone de réglage du détecteur avant la fin de course.

MOMENT ADMISSIBLE

>
Moment Maxi en Necm \L///
Taille 50: 30
Taille 65: 40 Moment
Taille 85: 80 (M=FxL)

Les dimensions et descriptions de nos appareils peuvent subir des modifications dans un souci d'amélioration des performances, ces dimensions peuvent étre modifiées sans préavis de notre part. G PS



auiomax’
SYSTEME MODULAIRE PNEUMATIQUE - GPS - MODULE COMPENSATEUR

@ Vis de régalge ®Détecteur de position
de la course
- Cette vis permet de régler la ! @®Ajustement de la force d'amortissement

position sortie. Une rondelle
élastgiue permet d'amortir le
choc en fin de course.

La pré-contrainte du ressort peut étre modifiée par le changement
de place du couvercle. La force peut étre ajustée en 4 positions.

;"——0' Structure

Douille a billes

@ Circlips
|
@ Couvercle
|
|
@®Ressort
‘—OPIaque
Pion centreur @
SPECIFICATIONS
GPS50K GPS65K GPS85K
Course en mm 5 10 8 15 10 20
Surface montante 50 50 65 65 85 85
Surface montée 50 50 50 ou 65 Note *| 50 ou 65 Note* |65 0u 85 Note 2| 65 ou 85 Note 2
Température de travail °C 0~60
Lubrification Aucune
Précision répétitive du mouvement — mm 10,05
Force en extension enN 3~12 4~16 3~12
Moment admissible en Necm {kgf} 30 {3,1} 40 {4,1} 80 {8,2}
Masse en g 580 | 280 380 | 430 720 | 810

Note 1: Les tailles 50 et 65 peuvent s‘assembler entre elles.
Note 2: Les tailles 65 et 85 peuvent s‘assembler entre elles.

COMPOSITION DES REFERENCES

Note: Surface montante
Gps L1 K [ Chaque module [

‘ =l -
Course : 50: 05, 10 est ZIIVI(snasvec
65: 08, 15 e
85: 10, 20
centrage.
. ‘Surface montée
Taille : 50 , 65, 85 Surlace montee
Note : Les tailles correspondent & l'entre axes (carré) de fixation des modules REFERENCE DU DETECTEUR DE POSITION
Systeme modulaire pneumatique XEHF1RO0O : Electronique 3 fils NPN (+) (VISU) DC10V ~ 30V

FXGPSK : Fixation du détecteur

Global Pneumatic Solution

Les dimensions et descriptions de nos appareils peuvent subir des modifications dans un souci d'amélioration des performances, ces dimensions peuvent étre modifiées sans préavis de notre part. G PS




auiomax’ ®
SYSTEME MODULAIRE PNEUMATIQUE - GPS - MODULE COMPENSATEUR

2 - J (Vis réglage sortie)

f K- Course de réglage

Détecteur position Sortie

+ c \ A
0 \ 5

M - (course) D 4-N (débouchant)
1 \
s M
by $ na
[ +0,012
S 6~ prof. 4
-
8lE R R e
' <
J T @
+0,012 i [
0 [ S
L-o4 L o 2
(logement pion de centrage) Ll L 30
©
i Détecteur position Rentrée Ajustement de la force d'amortissement

1: Latolérance de parallélisme entre la surface montante et la surface montée est = GPS50; 0,04mm  GPS65: 0,05mm  GPS85 : 0,06mm
2: La coaxialité entre le centre hypotétique (surface montante) matérialisé par les pions de centrage et le centre hypotétique de la surface montée
, est=GPS50: @0,04mm  GPS65: @0,05mm  GPS85 : @0,06mm

mm
A/B|IC|D| E F |G|H 11 12 J K L M N sortie X Rentrée

GPS50K05 40|27 |_ <003 5 5 1 3
= === 16050 — — — M4 4 M4
GPS50K10 15]27 " >0 445 10 10 3 |4 °
GPS65K08 45 (28 | +003|_ 003 ! 4-@8 lamé prof.4,4 8 8 4 1
ST OPIREE 80|65 50 65 4245 M5 8 M4 6
GPS65K15 55131 65 50 4-@8 lamé 15 15 7 5
GPS85K10 50|31 | <005 | 003 prof.4,4 4255 10 10 5 2
279092 1100| 85 85 . ; M5 8 M5
GPS85K20 0a® ® e 4483 5amé prf 54 20 20 57"

Note: X représente la zone de réglage du détecteur.

MOMENT ADMISSIBLE EXEMPLE D'APPLICATION

Erreur d'absorption Pression constante Détection d'une piece
pendant le serrage d'une  pendant l'insertion d'une défectueuse.
piéce défectueuse. piece.

Axe | |
Z

pince \] T

GPS 21

Le compensateur protége Le vérin assure l'insertion  Le détecteur détecte une

Moment Maxi en Necm ~

le robot ou I'actionneur Z  jusqu'a un point anomalie dans le sens
Taille 50: 30 en absorbant les erreurs  déterminé, ensuite la vertical. Dans ce cas la
Taille 65: 40 Moment d'altitude. force} du ressortt a?sure piélc,e déféctueuse est
. ) _ une force constante isolée.
Taille 85: 80 (M=FxL) diinsertion.

Les dimensions et descriptions de nos appareils peuvent subir des modifications dans un souci d'amélioration des performances, ces dimensions peuvent étre modifiées sans préavis de notre part. G PS
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SYSTEME MODULAIRE PNEUMATIQUE - GPS - MODULE COMPLIANCE GPS32XYZ

PRINCIPE

La structure et la plaque bougent librement (genre butée a billes)
I'une par rapport a 'autre, sous une faible force centripéte due au

_ @ Structure
ressort torique. 4\

Sous l'effet de la pression, la plaque interne bloque la bille — R di ,
de position dans sa position standard et verrouille accord instantane
pour tube @4 exter

les axes X - Y et l'angle 8 en position centrale.  «®

L' axe Z et l'angle a restent soumis a la
force centripéte.

Butée a billes @

Ressort torique @

@ Bille de position
€@ Ressort
@ Plaque interne

Plague @

Pion centreur @

SPECIFICATIONS

GPS32XYZ
Surface montante 32
Surface montée 32
Fluide Air filtré 50u
Pression d'utilisation en MPa [bar] 0,2~0,6[2~6,1]
Température de travail °C 0~60
Lubrification Aucune
Masse supportable kg 0,8
Amg(leitsude )Z( Y rr: 2 315
mouvements 0 ° =
a ° 10,6
Force centripéte en N 5
Précision centripéte en mm (sous pression = @#0,04Max.) (hors pression = @0,20Max.)
Masse en g 110

La mise sous pression verrouille le module en position centrale.

COMPOSITION DES REFERENCES

Note:
CiP_S 32 XYZ Chaque module

est livré avec

Module de compliance sur les axes: ZPC;Z”S
X-Y-Z etles angles a et 6 e

Taille 32

Force centripéte :
Un jonc en acier assure la fonction de ressort pour maintenir
la position centrale avec une force de 5N {0,5kgf}.
GI P , SU , Cette force est appelée: force centripéte.
obal I reumatic WJolution

Systeme modulaire pneumatique

Les dimensions et descriptions de nos appareils peuvent subir des modifications dans un souci d'amélioration des performances, ces dimensions peuvent étre modifiées sans préavis de notre part. G PS
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©
GPS_45
4- 4 3H7
7 5 ¢ 4 (Raccord instantané) 32
4M3X0.5 Eﬁ_ﬂﬂ gg 4435 E[l ] %/
T et g & Tﬁ 5T b
% | 9 i . (ola). | ®
Q| ol > A PNECICATN
PTG TINERRA: 2T
S -
Lo © s - y £/ 9
% a2 ‘i )/16 16
$4H7 prof. 3 #3H7 prof.s,
(logement pion de centrage)

1. La tolérance de parallélisme entre la surface montante et la surface montée est = 0,04mm

2: La coaxialité entre le centre hypotétique (surface montante) matérialisé par les pions de centrage et le centre hypotétique de la surface montée
, est = @0,04mm.

EXEMPLE D'APPLICATION

GPS 25

1

§m@
il
N

Les dimensions et descriptions de nos appareils peuvent subir des modifications dans un souci d'amélioration des performances, ces dimensions peuvent étre modifiées sans préavis de notre part. G PS
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SYSTEME MODULAIRE PNEUMATIQUE - GPS - MODULE COMPLIANCE XYZ
@Structure

PRINCIPE
La structure et la plaque bougent )
librement (genre butée a billes) @ Ressort torique
I'une par rapport a l'autre, sous
une faible force centripéte due au
ressort torique.

Sous l'effet de la pression, la
plaque interne bloque la bille
de position dans sa
position standard et
verrouille les axes X -

Y etl'angle 6 en
position centrale.

L'axe Z etl'angle a
restent soumis a la

Raccord instantané
pour tube @4 exter

@Bille de position

force centripéte. ‘ ‘
i @Plaque interne
@®Plaque @ Ressort

Butée a billes

@Pion centreur

SPECIFICATIONS

GPS50XYZ GPS65XYZ GPS85XYZ
Surface montante 50 65 85
Surface montée 50 65 85
Fluide Air filtré 50
Pression d'utilisation en MPa [bar] 0,2~0,6[2~6,1]
Température de travail °C 0~60
Lubrification Aucune
Masse supportable kg 1,5 | 3 | 4,5
Amplitude  [X =Y mm +1
des Z mm -0,5
mouvements |© ° 2,5
o o +0,6
Force centripéte en N 5
Précision répetitive en position verrouillée mm 10,02
Masse en g 200 420 600

La mise sous pression verrouille le module en position centrale.

COMPOSITION DES REFERENCES

Note:
CiP_S L1 XYz Chaque module

est livré avec

Surface montante

' < “~
Module de compliance sur les ZPC;Z”S S .
axes: X-Y-Z et les angles a et 6 centrage. >

) Surface montée
Taille : 50, 65, 85

Note : Les tailles corespondent 4 lentre axes (carré) de fixation des modules FFOrce centripéte :
Un jonc en acier assure la fonction de ressort pour maintenir
la position centrale avec une force de 5N {0,5kgf}.
G P , SU , Cette force est appelée: force centripéte.
lobal I reumatic Jolution

Systeme modulaire pneumatique

Les dimensions et descriptions de nos appareils peuvent subir des modifications dans un souci d'amélioration des performances, ces dimensions peuvent étre modifiées sans préavis de notre part. G PS
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o8 $6 5012 prof. 4 @4 (Raccord instantang)
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- 4 . e
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© © W
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5 ®
g 4 | % sy
el =
Q .
! C 4-K (débouchant)

(logement pion de centrage)

1. Latolérance de parallélisme entre la surface montante et la surface montée est = GPS50; 0,04dmm  GPS65: 0,05mm  GPS85 : 0,06mm
2: La coaxialité entre le centre hypotétique (surface montante) matérialisé par les pions de centrage et le centre hypotétique de la surface montée
, est=GPS50: @0,04mm  GPS65: @0,05mm  GPS85 : @0,06mm

mm
A B C D E F G H I K
GPS50XYZ 60 50 25,0 42 3 20 4 55 50 *0% M4
GPS65XYZ 80 65 | 32,5 52 3 23 5 6,0 65 *0.03 M4
GPS85XYZ 100 85 | 425 62 3,5 28 7 7,0 85 003 M5

EXEMPLE D'APPLICATION

GPS 25

I

§m@
il
N

Les dimensions et descriptions de nos appareils peuvent subir des modifications dans un souci d'amélioration des performances, ces dimensions peuvent étre modifiées sans préavis de notre part. G PS
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SYSTEME MODULAIRE PNEUMATIQUE - GPS - MODULE COMPLIANCE GPS32XY

PRINCIPE

La structure et la plaque bougent librement (genre
butée a billes) I'une par rapport a l'autre, sous une
faible force centripete due au ressort torique.
Sous l'effet de la pression, la plaque interne

bloque la bille de position dans sa position
standard et verrouille le module en
position centrale.

@ Structure

Raccord instantané
pour tube @4 exter

Butée a billes @

Ressort torique @

} | @ Bille de position
Plaque @ é @® Ressort

Pion centreur @

@ Plaque interne

SPECIFICATIONS

GPS32XY
Surface montante 32
Surface montée 32
Fluide Air filtré 50u
Pression d'utilisation en MPa [bar] 0,2~0,6[2~6,1]
Température de travail °C 0~60
Lubrification Aucune
Masse supportable kg 0,8
Amplitude X-Y mm +1
des mouvements |0 0 12,5
Force centripéte en N 5
Précision centripéte en mm (sous pression = @0,04Max.) (hors pression = @0,20Max.)
Masse en g 110

La mise sous pression verrouille le module en position centrale.

COMPOSITION DES REFERENCES

Note:
CiP_S 32 XY Chaque module

est livré avec

Module de compliance sur les axes: ZpC;gns
X-Y etl'angle 6 seulement. e

Taille 32

Force centripéte :
Un jonc en acier assure la fonction de ressort pour maintenir
la position centrale avec une force de 5N {0,5kgf}.
GI P , SU , Cette force est appelée: force centripéte.
obal I reumatic WJolution

Systeme modulaire pneumatique

Les dimensions et descriptions de nos appareils peuvent subir des modifications dans un souci d'amélioration des performances, ces dimensions peuvent étre modifiées sans préavis de notre part. G PS
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(logement pion de centrage)

1. La tolérance de parallélisme entre la surface montante et la surface montée est = 0,04mm

2: La coaxialité entre le centre hypotétique (surface montante) matérialisé par les pions de centrage et le centre hypotétique de la surface montée
, est = @0,04mm.

MEMO

Les dimensions et descriptions de nos appareils peuvent subir des modifications dans un souci d'amélioration des performances, ces dimensions peuvent étre modifiées sans préavis de notre part. G PS
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SYSTEME MODULAIRE PNEUMATIQUE - GPS - MODULE COMPLIANCE XY
' @ Structure

PRINCIPE

La structure et la plaque
bougent librement (genre
butée a billes) I'une par
rapport a l'autre, sous une
faible force centripéte due au
ressort torique.

Sous l'effet de la pression,
la plaque interne
bloque la bille de
position dans sa
position standard
et verrouille le
module en posi-
tion centrale.

Ressort torique

S

Raccord instantané
pour tube @4 exter

@Bille de position

Plague interne
@ Plaque @ Plag

@®8Billes Butée a billes

L———O Pion centreur

SPECIFICATIONS

GPS50XY GPS65XY GPS85XY
Surface montante 50 65 85
Surface montée 50 65 85
Fluide Air filtré 50
Pression d'utilisation en MPa [bar] 0,2~0,6[2~6,1]
Température de travail °C 0~60
Lubrification Aucune
Masse supportable kg 1,5 | 3 | 4,5
Amplitude X-Y mm 2l

des mouvements | @ 0 12,5
Force centripéte en N 5
Précision répetitive en position verrouillée mm 10,02
Masse en g 200 420 600

La mise sous pression verrouille le module en position centrale.

COMPOSITION DES REFERENCES

Note:
CiP_S L1 XY Chaque module

est livré avec

Surface montante

o C e \i%

Module de compliance sur les 2 pc;gns S8
axes: X-Y etl'angle 6 seulement. centrage. ) ’
Surface montée

Taille : 50, 65, 85 .
Note : Les tailles corespondent 4 [entre axes (carré) de fixation des modules FFOrce centripete :
Un jonc en acier assure la fonction de ressort pour maintenir
la position centrale avec une force de 5N {0,5kgf}.
G P , SU , Cette force est appelée: force centripéte.
lobal I reumatic Jolution

Systeme modulaire pneumatique

Les dimensions et descriptions de nos appareils peuvent subir des modifications dans un souci d'amélioration des performances, ces dimensions peuvent étre modifiées sans préavis de notre part. G PS
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(logement pion de centrage)

1: La tolérance de parallélisme entre la surface montante et la surface montée est = GPS50: 0,04mm  GPS65: 0,05mm  GPS85 : 0,06mm

2: La coaxialité entre le centre hypotétique (surface montante) matérialisé par les pions de centrage et le centre hypotétique de la surface montée
, est=GPS50: @0,04mm  GPS65: @0,05mm  GPS85 : @0,06mm

mm
A B C D E E G H I K L
GPS50XY 60 50 25,0 42 3 20 4 5,5 50 * M4 4,5
GPS65XY 80 65 | 32,5 52 3 23 5 6,0 65 *0.03 M4 4,5
GPS85XY 100 85 | 425 62 3,5 28 7 7,0 85 003 M5 55
MEMO
To)

Les dimensions et descriptions de nos appareils peuvent subir des modifications dans un souci d'amélioration des performances, ces dimensions peuvent étre modifiées sans préavis de notre part. G PS
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SYSTEME MODULAIRE PNEUMATIQUE - GPS - PINCE Taille 24 et 32

Levier @ @Tige de piston
Guidage linéaire a billes .ﬁ @®Piston
|
|
1
¥
) o b
-
n=
——— @ Axe pivot
SPECIFICATIONS
GPS24HHD GPS32HHD12 GPS32HHD16
Surface montante 24 32 32
@ piston 12 12 16
Fluide Air filtré 50
Pression d'utilisation en MPa [bar] 0,2~0,6[2~6,1]
Température de travail °C 0~60
Lubrification Aucune
Fréquence Max. d'utilisation en cycle/mn 180
Force de Ouverture en N 17 17 33
serrage noe: |Fermeture en N 22,5 22,5 43
Course de serrage en mm 6+0,5 6+0,5 8+0,5
Précision répetitive en mm 10,01
Orifice de raccordement M5
Masse en g 120 135 | 240

Note 1: Les valeurs indiquées sont pour une longueur de doigt de 30mm et une pression de 0,5MPa (5bars).

COMPOSITION DES REFERENCES

GPS [ HHD [

Taille :24, 32

Systeme modulaire pneumatique

Global Pneumatic Snlution

Diamétre du piston: 12 (taille 24 et 32)
: 16 (taille 32)

Note : Les tailles correspondent a l'entre axes (carré) de fixation des pinces

piston,

Cette série de pince ne com-
porte pas d'aimant sur le

utilisation de détecteur.

Surface montante

ce qui interdit toute

Les dimensions et descriptions de nos appareils peuvent subir des modifications dans un souci d'amélioration des performances, ces dimensions peuvent étre modifiées sans préavis de notre part. G PS



auiomax’
SYSTEME MODULAIRE PNEUMATIQUE - GPS - PINCE Taille 24 et 32

FORCE DE SERRAGE

Point de serrage ‘ L mm
\\ 1
Hmm 3—1
GPS_53 } o gl
- ---Ouverture
GPS32HHD16 ——Fermeture
Limite du point de serrage Force de serrage avec H=0mm Force de serrage avec L=10mm
70
60 60 60
50
4 sol [~ T~1=306MPa 50—F—=+= 0.6MPa
30 C:'j :
>a" %
20 op D\ 40 4
H 10 As 0.6MPa ~0.6MPa
(mm) o 7| 0-4MPa T~ 0.4MPa
0 10 20 30 40 50 60 70 30 30
0.4MPa
L (mm) 0.4MPa
F 20 F 20
(N) For=t=3-====102MPa (N) C-F-T=7==--l02MPa
0.2MPa 0.2MPa
10 10
0676 20 30 40 50 60 0990 20 30 40 50
L (mm) H (mm)
GPS24HHD12, GPS32HHD12
Limite du point de serrage Force de serrage avec H=0mm Force de serrage avec L=10mm
60
30 30
50 C-F-T-q06MPa E =T -406MPa
40
). D e e _O;SMPa 20 0.6MPa
30 90'74 ,,%c ~0.4MPa F=T~ 7~ <04MPa
20— 0.4MPa 0.4MPa
10 ¢ F F=f=f=f---Joaura F OE=F=F=3=Fo2mra
H 0.2MPa 0.2MPa
0 (N) (N)
(mm) 0 10 20 30 40 50 60 o i 6
0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40
L (mm) L (mm) H (mm)

Les dimensions et descriptions de nos appareils peuvent subir des modifications dans un souci d'amélioration des performances, ces dimensions peuvent étre modifiées sans préavis de notre part. G PS
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SYSTEME MODULAIRE PNEUMATIQUE - GPS - PINCE GPS24HHD12

GPS24HHD12
2-M3X0.5
taraudage prof. 5
$4H7 prof. 4
o Note?
N =
o <«
VS
el &
&
co05
= 0 2-M3X0.5
19.6 4-M3X0.5 24 Prof. taraudage 5 16
9.8 P 2 M5X0.8 Orifice : fermeture pince 13 3 $4H7 _ Prof. 4 6,
-~ a8 & Note? l
Lol o o
— © o 2L & F ;c —
® g2 *l 2 5 )
E‘.‘I gc @ ﬁ @_C)@_ - B
. > sE Y R 40 —t o 511y
e} o o 2 PR
© ” @ o C)@‘ ‘@' ¢ L_B}
q “‘|. é V/ é— s 5
M5 0.8 Orifice : ouverture pince
112002 2-M3X0.5 _taraudage prof. 6 2 81 12 1 5 PPV 6 162004
15.5+004 47 Orifices alimentation mr:;l Prof. 4
2-M3X0.5
Prof. taraudage: 5
16 $4H7 Prof. 4
Note?
e ®
- @
Y Pand ol Lo,
b b Note 1: La coaxialité avec le centre de la
& .
B 40 N S pince est de @0,08mm.
“' . Note 2: La tolérance de symétrie avec le
16=o0.
= ™ ! centre est de 0,08mm.
[

EXPLICATION SUR LES ORIFICES D'ALIMENTATION

Ouverture

4

o O o

Fermeture Fermeture

[ ]

g

©

r

Etiquette /

ﬁ\%ﬂe

©

Fial
=l

Ouverture Ouverture

==

Fermeture
j‘/(y@re
Seulement les deux orifices coté étiquette sont libres, les
Fermelute autres orifices sont obturés avec des bouchons (sans téte)

filetés M5 freinés a I'oléoétanche.

Les dimensions et descriptions de nos appareils peuvent subir des modifications dans un souci d'amélioration des performances, ces dimensions peuvent étre modifiées sans préavis de notre part. G PS
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5 Prof. taraudage
16 $4H7  Prof. 4
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g
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Les dimensions et descriptions de nos appareils peuvent subir des modifications dans un souci d'amélioration des performances, ces dimensions peuvent étre modifiées sans préavis de notre part. G PS
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SYSTEME MODULAIRE PNEUMATIQUE - GPS - PINCE SIMPLE EFFET

@®Freineur de vitesse
. Equipé de raccord instan-
| tané pour tube @4 exter.
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@ Mors de positionnement (noir)

Diamétre des pistons:
-Taille 50: @10

-Talille 65: @12
-Taille 85: @15

@ Mors de serrage (blanc)

Diamétre des pistons:
-Taille 50: @8

-Taille 65: @10
-Taille 85: @12

Course

@ Guidage linéaire a billes

de serrage

@ Vis de régalge de la course
Cette vis permet de régler la position serrage du mors.

@ Vis de régalge de la course
Cette vis permet de régler [a position ouverture du mors.

——@Rainure pour le détecteur

SPECIFICATIONS

GPS50HHR GPS65HHR GPS85HHR

Surface montante 50 65 85
@ pistonen mm 8 [10) 10 (12) 12 (15)
Fluide Alir filtré 50
Pression d'utilisation en MPa [bar] 0,2~0,6[2~6,1]
Température de travail °C 0~60
Lubrification Aucune
Fréquence Max. d'utilisation en cycle/mn 40

Force de Fermeture en N 21,6 33,3 48,1

serrage note: | Ouverture en N| 2,5 ~ 6,9 (effort ressort) 3,9 ~ 12,7 (effort ressort) 5,1 ~ 12,9 (effort ressort)

Moment Sens Mp 100 210 460

admissible en Necm | Sens My 120 240 540
Note 2 Sens Mr 160 290 980

Précision répetitive en mm +0,01
Raccordement Raccord instantané tube @4 exter
Course de serrage en mm 26 ~ 42 33 ~57 43 ~ 73
Masse en g 240 450 880

Note 1: Les valeurs indiquées sont pour une pression de 0,5MPa (5bars).

Note 2: Les valeurs indiquées sont : longueur de doigt=0.

COMPOSITION DES REFERENCES

GPS [ HHR

Taille : 50, 65, 85
Note : Les tailles correspondent & I'entre axes (carré) de fixation des modules

REFERENCE DU DETECTEUR DE POSITION

XEZC1 : Electronique 2 fils (VISU) DC10V ~ 28V 4~50mA
. | FXGPSHH : Fixation pour détecteur

Systeme modulaire pneumatique

Global Pneumatic Solution

Les dimensions et descriptions de nos appareils peuvent subir des modifications dans un souci d'amélioration des performances, ces dimensions peuvent étre modifiées sans préavis de notre part. G PS
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SYSTEME MODULAIRE PNEUMATIQUE - GPS - PINCE SIMPLE EFFET

GPS50HHR y o
GPS65HHR L - rainure T pour éerou M3 /7 a4 \
G P S 8 5 H H R 4z 6 -3°'8 Prof, S 2renures pou dleteus / a \
Taraudage 1 L \
= S
.50 \ ‘—X’, - :
z el w I /
) ‘\N 5.7
| "~ /
(R MAX.) : —
Mors coté positionnement (nor) A $6+302 Prof.4 ! 2-Réglage fermeture doigts - vis M5
c B c (9 2-orficeealimentaion, ¢ 4 G:om | T- réglage de course.

A 71}
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;
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w = }— D1 T g o 14p - __"T‘___(“
= ®
= :
2 ©10 L 8
w E O) PR © J'!’L ! < £
© oL
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K+00s
Mors coté serrage (blanc) $6 522 Prof.4 2 Réglage ouverture doigts - vis M3

U- réglage de course.

—

™ ] |

Note™: :
Détail valable @ |

&
uniquement S

Note?: La tolérance de géométrie entre la surface de montante et le
l mors est : GPS50 : 0,04mm GPS65: 0,05mM GPS85 : 0,06mm

H

our la taille
PO o =]

245 | 245

34
mm
E
A|lB|C | D jowetfemé| F|G|H| I |J K|LIMINIOI/P|QIRIS|ITIU|/VIWI X|Y|Z
GPS50HHR 60 | 3210514542 | 26| 6 (2507210030 | 25|20 | 4 | 8 | 25|50 | 4 |92| 7 |8 |8 45| — |16 2 |M4
GPS65HHR 80 |46 11018557 | 33| 8 [325/92 122132 /30304 |9 30|65/ 7 /2008 101060 8 21| 4 M4
GPS85HHR 100| 64 | 1,0 [Note'| 73 | 43 | 8 [4255/112/155|34 | 35 | 40 | 5 |10 |35 /85| 8 |110/85 /15|15 78|10 23| 4 |M5

MOMENT ADMISSIBLE EXEMPLE D'APPLICATION

‘\ Cette série de pince peut fonctionner communément en mode doigts synchronisés, ou en

mode désynchronisé; grace au mouvementindépendant de chaque mors. De plus chaque
mors est réglable finement en position ouverture ou fermeture. Le mors (couleur noire) est
pourvu d'un piston de plus grande dimension, ce qui permet de le mettre en position de

Moment My réference et ensuite, de serrer la piéce avec le mors de serrage (couleur aluminium).
(My=FxH)
(Avec L=0) Mode
,:> synchronisé
! 3
X N . . , Réference surle centre
Silapiece fanfongtlon de bgtee aux L'utilisation du mode synchronisé est
Moment Mp mors de serrage, il y a un risque de plus facile pour serrer une pigce ayant
déformation de cette piéce . é
(Mp=FxL) P une réference centrale.
(Avec H=0) Mode
désynchronisé

g & =

L'utilisation du mode désynchronisé est plus Le réglage indépendant des mors, per-

)

Moment Mr convenable pour le serrage dune piéce pré-  met d'ajuster la force de serrage sur la
(Mr=WxL) sentant une face de réference ou une partie  piace et prévenir toute déformation.
(Avec H=0) iréguliere. _

Les dimensions et descriptions de nos appareils peuvent subir des modifications dans un souci d'amélioration des performances, ces dimensions peuvent étre modifiées sans préavis de notre part. G PS
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SYSTEME MODULAIRE PNEUMATIQUE - GPS - PINCE DOUBLE EFFET

Freineur de vitesse
Equipé de raccord instantané
pour tube @4 exter.

Mors @
@ Vis de régalge de la

| course

} Cette vis permet de régler [a position ouverture

| dumors.
—@Vis de régalge de la course

Cette vis permet de régler la position fermeture du mors.
Rainure pour le détecteur @ \—.Guidage linéaire a billes

SPECIFICATIONS

GPS50HHD GPS65HHD GPS85HHD
Surface montante 50 65 85
@ pistonen mm 8 10 12
Fluide Air filtré 50
Pression d'utilisation en MPa [bar] 0,2~0,6[2~6,1]
Température de travail °C 0~60
Lubrification Aucune
Fréquence Max. d'utilisation en cycle/mn 40
Force de Fermeture en N 21,6 48,1 76,4
serrage noe: |[Quverture en N 21,6 48,1 76,4
Moment Sens Mp 100 210 460
admissible en Necm | Sens My 120 240 540
Note ? Sens Mr 160 290 980
Précision répetitive en mm +0,01
Raccordement Raccord instantané tube @4 exter
Course de serrage en mm | 100~140 | 200~240 | 300~340 [124~176 | 224~276 | 324~376 | 258~318 | 358~418 | 458~518
Masse en g 490 610 730 850 960 1100 1700 1980 2200
Note 1: Les valeurs indiquées sont pour une pression de 0,5MPa (5bars). Note 2: Les valeurs indiquées sont : longueur de doigt=0.

COMPOSITION DES REFERENCES
GPS [ HHD [

CI:OUI‘SG

Taille 50 :140, 240, 340
Taille 65 :176, 276, 376
Taille 85 : 318, 418, 518

Taille : 50, 65, 85

Note : Les tailles correspondent & l'entre axes (carré) de fixation des modules REFERENCE DU DETECTEUR DE POSITION
Systéme modu|aire pneumatique XEZC1: Electronique 2 fils (V|SU) DC10V ~ 28V 4~50mA
FXGPSHH : Fixation pour détecteur
Global Pneumatic Solution

Les dimensions et descriptions de nos appareils peuvent subir des modifications dans un souci d'amélioration des performances, ces dimensions peuvent étre modifiées sans préavis de notre part. G PS
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0
SYSTEME MODULAIRE PNEUMATIQUE - GPS - PINCE DOUBLE EFFET
Réglage fermeture doigts - vis M5
T- téglage de course. GPS50HHD
)
B | GPS65HHD
2 g 3 GPS85HHD
E& 8} %) \\ ; ©O) !
: ®® xS i S 3? 3
S @ O._— dEg----- e -H --_:,___ QE s 41 B
1% @O E,O e L <
— | ! b
o o - ®) , ®) | Réglage ouverture doigts - vis M3
? []5 \\U- réglage de course.
'Y - rainure T pour écrou M3
w 2rainures pour détecteurs F E F s
X H &
Otor (1 MAX.)
Freineur de vitesse (tube @4)
T | s i @———J
A TR 2| Il o
f/ 2 N T\ #6787 Pros
| - 5/
\ “?- o d / |
\ m/ 4 £ ot o
~_ i 1,
Note: La tolérance de géométrieentrela || .. __ S ii ______ oo L]
surface de montante et le mors est : !
GPS50: 0,04mm  GPS65 : 0,05mM l
GPS85 : 0,06mm + N+ -
driicice aimentaton. ¢ 4 4-Z Prof. utile pour vis (Q) /
6+30e Prof.4
E
AIB|C D Jowetfem| FIG|H | | |J KILIMINIOIPIOIRISITIUIVIWI XY
GPS50HHD140| 60 | 32 |05|145/1401100| 6 |250/172/197/30 125120 | 4 |8 | 25|50 | 4 [122| 7 |7 1 9 |45/ —|16] 2
GPS50HHD240] 60 | 32 |05|145/240|200| 6 |250/272/29730 | 25|20 | 4 | 8 | 25|50 | 4 |122| 7 |12 9 |45|— |16 2
GPS50HHD340] 60 | 32 105]145/3401300| 6 2501372139730 1250120 | 4 |8 | 25|50 | 4 [122| 7 |12/ 9 |45/ —|16] 2
GPS65HHD176| 80 | 46 |1,0|185]176|124| 8 |325/212/24732 130 130 | 4 | 9 |30 /65| 7 |135/ 8 |10 14|60 | 8 |21 | 4
GPS65HHD276| 80 | 46 | 1,0 |185]276]224| 8 |325/312/347/32 130130 | 4 | 9 |30|65] 7 |135| 8 |15/14 60| 8 |21 4
GPS65HHD376| 80 | 46 | 1,0|185|376|324| 8 |325/412|44732 30|30 | 4 | 9 |30 /65| 7 |135| 8 | 151460 | 8 |21 | 4
GPS85HHD318|100| 64 | 1,0 1245318|258| 8 |42,5/352/400/34 | 35140 | 5 |10 ]35|85| 8 |155/85/15 /15|78 /10|23 4
GPS85HHD418|100| 64 |1,0|245/418|358| 8 |425/452/500| 34 | 35140 | 5 |10 |35 /85| 8 |155/85)15 15|78 |10 |23 | 4
GPS85HHD518(100| 64 | 1,0 245518458 8 |42,5/552/600134 | 35140 | 5 |10 [35|85| 8 |155/85/15 /15|78 /10|23 4

MOMENT ADMISSIBLE

Taille 85

Moment My [P\L
(My=FxH)
(Avec L=0)

K3

oment Mp (Mp=FxL) (Avec H=0)

Moment Mr (Mr=WxL) (Avec H=0)

Les dimensions et descriptions de nos appareils peuvent subir des modifications dans un souci d'amélioration des performances, ces dimensions peuvent étre modifiées sans préavis de notre part. G PS
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Globa\ Pneumatic Sulution

INFORMATIONS - SYSTEME MODULAIRE PNEUMATIQUE

PRECAUTIONS GENERALES

1. Ne jamais utiliser ces appareils dans des conditions de
contraintes supérieures aux spécifications indiquées. Si I'éner-
gie cinétique, le couple ou les moments engendrés par votre
application dépasse les spécifications, utiliser des appareils de
capacité supérieure.

FLUIDE

2. Le fluide utilisé est normalement de I'air comprimé industriel,
en cas d'utilisation de fluide différent, veuillez consulter un
distributeur agréé ou les services techniques de la sociéte.

3. L'air doit étre propre sans aucune trace d'huile de compres-
seur. Il est recommandé d'utiliser un filtre (404 ou 50u) pour
éliminer toute impurtée. Vérifiez périodiquement I'état du filtre.
LUBRIFICATION

4. Ces actionneurs sont congus pour fonctionner a I'air non
lubrifié, mais si des actionneurs ou autre équipement requiert
une lubrification, veuillez utiliser de I'huile Classe (ISO VG32) ou
équivalent.

INSTRUCTIONS DE MONTAGE
5. Respecter les couples de serrage des vis de fixation des doigts
suivant le tableau ci-aprés.

Nem
VIS Couple
de fixation de serrage
GPS24HHD12 M3X0,5 0,59
GPS32HHD12 M3X0,5 0,59
GPS32HHD16 M4X0,7 1,37

UTILISATION PNEUMATIQUE

6. Respecter les pressions indiquées dans les
spécifications. En cas de besoin de force supplé-
mentaire, il est conseillé d'utiliser un actionneur de
taille supérieure.

7. Des freineurs de vitesse a réglage fin équipent
les actionneurs pour mieux contréler les mouve-
ments. Le réglage des freineurs doit respecter les
vitesses minimum ou maximum pour obtenir un
mouvement régulier.

MODULE DE COMPLIANCE

8. Le verrouillage du module par mise sous pression doit se faire
hors contrainte mécanique. Veiller a ce que la fin du mouvement
de la pince soit le plus doux possible. Un arrét brutal répétitif
diminuera la précision centripéte.

9. Utiliser les modules dans le cadre des spécifications techni-
ques. Une charge trop importante peut causer une usure et
déteriorer le glissement entre la structure et la plaque du
module.

10. Toujours utiliser le module en position horizontale.

11. Veiller a ce que le mouvement de compliance ne soit pas
contraint par son environnement (raccords, tube) des pinces.

MODULE DE PREHENSION

12. llest conseillé de concevoir des doigts le plus court possible
et le plus Iéger. Des doigts longs et lourds provoquent des
chocs, réduisent l'effort de serrage et la précision.

13. Un point de serrage trop éloigné du guidage linéaire des
doigts ou une trop forte pression pneumatique, peut générer un
moment exessif. Les spécifications doivent toujours &tre
respectees (se reporter au tableaux des pages précedentes).
14. Pour améliorer le serrage de la piéce, prévenir tout dom-
mage, et réduire le bruit du contact métallique pendant le travail,
veuillez fixer sur les doigts une matiere plastique ou élastique.
15. Une vitesse exessive des doigts pendant les opérations de
fermeture etd'ouverture peuventréduire la précision de serrage.
Des freineurs de vitesse doivent étre utilisés pour réduire le choc
au serrage de la piéce.

16. A la fixation des doigts sur les mors de la pince, veuillez
utiliser comme montré ci-contre, un outil genre clé pour suppor-
ter le couple de serrage afin de protéger le guidage linéaire des
mors.

17. La masse de la piéce a serrer doit correspondre a 1/10 ~ 1/
20 de I'effort de serrage de la pince.

18.Dansle casoulapiece a serrer esten mouvement, samasse
doit correspondre & 1/30 ~ 1/50 de I'effort de serrage de la pince.
19. Les surfaces, aspect géométrique des piéces, la vitesse de
déplacement ont un effet sur la maniére d'envisager le serrage
d ela piece. Utiliser les spécifications techngies, les valeurs
indiquées dans les tableaux et les graphiques.

Les dimensions et descriptions de nos appareils peuvent subir des modifications dans un souci d'amélioration des performances, ces dimensions peuvent étre modifi€es sans préavis de notre part. G PS






