GiFFa T

@ A business of BARNES GROUP INC

Istruzioni per I'uso (IT)
Operating instructions (EN)
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QC

Cambia utensile

Carichi di sicurezza / Safety loads

QC50-A | QC90-A | QC150-A | QC160-A | QC200-A
QCX90-A | QCX150-A | QCX160-A | QCX200-A
QCY50-A | QCY90-A | QCY150-A QCY200-A
F 350 N 1400 N 3000 N 3000 N 9000 N
Mt 30 Nm 180 Nm 600 Nm 600 Nm 2000 Nm
Mb 15 Nm 100 Nm 350 Nm 350 Nm 1350 Nm
m (%) 5 kg 20 kg 50 kg 50 kg 150 kg

Attuatore pneumatico

per cambia utensile QC

(opzionale)

® Consente I'automatizzazione del
cambio formato con un incremento
minimo dello spessore.

® Sensori opzionali per la posizione
del pistone (1) e per la prossimita
del lato pinza QC...B (2).

® Perfettamente compatibile con
QC90-A e QC150-A esistenti (3).

Pneumatic actuator
for quick changer QC

® Allows the automation of the
format change with a minimum
thickness increase.

® QOptional sensors to detect piston
position (1) and proximity of the
QC...B gripper side (2).

® Perfectly compatible with the
existing QC90-A and QC150-A

Modulo di connessione
elettrica (opzionale)

Per la connessione elettrica sono

disponibili gli accessori opzionali CAQC

e CBQC.

® 15 connessioni elettriche @1 mm.

® Attacco rapido |/0 attraverso
connettore VGA.

® Connessione a sfregamento
autopulente.

® e due parti sono fornite
separatamente:
CAQC - lato robot

Electrical connection module
(optional)
The optional accessories CAQC and
CBQC are available for the electrical
connection.
® 15 pins @1 mm.
® |/0 quick change by VGA connector.
® Self-cleaning sliding contacts.
® The two parts are supplied
separately:
CAQC - robot side
CBQC - gripper side.

A business of BARNES GROUP INC

GIMHTIC

Bedienungsanleitung (DE)
Notice d'’utilisation (FR)
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Schnellwerkzeugwechsler

Sicherheitsbelastungen / Charges admissibless

QC50-A | QC90-A | QC150-A | QC160-A | QC200-A
QCX90-A | QCX150-A | QCX160-A | QCX200-A
QCY50-A | QCY90-A | QCY150-A QCY200-A
F 350 N 1400 N 3000 N 3000 N 9000 N
Mt 30 Nm 180 Nm 600 Nm 600 Nm 2000 Nm
Mb 15 Nm 100 Nm 350 Nm 350 Nm 1350 Nm
m (%) 5 kg 20 kg 50 kg 50 kg 150 kg

Pneumatischer Antrieb

fiir Werkzeugwechsler QC

(Option)

® Erlaubt die Automatisierung
des Formatwechsels mit einer
minimalen Dickenzunahme.

® Optionale Sensoren fur die
Erkennung der Kolbenposition (1)
und die Entfernung der Greiferseite
QC...B(2).

® Perfekt kompatibel mit den
vorhandenen Werkzeugwechslern

Vérin pneumatique pour

changeur d’outil QC

(en option)

® Permet I'automatisation du
changement de format avec
un minimum d’épaisseur
supplémentaire.

® Capteurs en option pour détecter
la position du piston (1) et pour la
proximité du cété de la pince QC...B
(2).

® Parfaitement compatible avec

Elektroverbindungsmodul

(Option)

Das optionale Zubehér CAQC und

CBQC steht fur den elektrischen

Anschluss zur Verfigung.

® 15 Stifte @1 mm.

® |/0 bei Werkzeugwechsel durch
VGA-Anschluss.

® Selbstreinigende Schleifkontakte

® Komponenten werden separat
Die beiden Teile werden separat
geliefert:

® CAQC - Roboterseite

Module de connexion

électrique (en option)

Les accessoires CAQC et CBQC

sont disponibles en option pour la

connexion électrique.

® 15 broches @1 mm.

® Changement rapide E/S par
connecteur VGA.

® Contacts coulissant auto-nettoyants.

® | es deux éléments sont fournis
séparément :

® CAQC - c6té robot

® CBQC - c6té pince.

) QC90-A und QC150-A (3). les unités QC90-A et QC150-A
CBQC - lato pinza. existantes (3).

. ® CBQC - Greiferseite
Quick changer

Changeur d’outil rapide

(1)

(1)

(*)
Carico raccomandato
Recomended payload

(*)
Empfohlene Last
Charge recommandée

L'apertura e la chiusura manuale sono Detachment and joining of the two

L'ouverture et la fermeture manuelle
rapide e intuitive. parts are quick and easy.

sont rapides et intuitives.

Die Montage ist einfach und schnell
durchflhrbar.

Fissaggio / Fastening Halterung / Fixation

Lato robot Lato pinza Roboterseite Greiferseite
Robot side Gripper side Coté robot Coté pince
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Dopo la chiusura si pud agire sulla vite After joining it is possible to engage
di bloccaggio conica (SET SCREW), per a conical set screw, to eliminate any
azzerare completamente il gioco fra play between the two sides, for “zero

Nach dem VerschlieRen der Teile A
und B kann mittels einer konische
Fixierschraube ein reproduzierbares

Apres la fermeture on peut agir
sur une vis de blocage conique
(SET SCREW), pour éliminer

Lagerung EOAT

CAQC

le due parti (solo per QC90, QC160 e tolerance” applications (only for QC90, Magazzino per EOAT EOAT Storage Qc1s0A Null§piel zwischen den Teilen A + B complétemfant le jeu entre les deux Qc1s0A
Qe150) QC160 and QCL50) Qcs0 qQc90 QC150 | QC160 | QC200 aovioon Frreient werden. gacrltgg g%qgg?seg)t pourle QE30 Qcs0 Qco0 QC150 | QC160 | QC200 Dépét pour outillage en bout de bras (EOAT) QCX150-A
QCX90 | QCX150 | QCX160 | QCX200 aot0m ' QCX90 | QCX150 | QCX160 | QCX200 N N Q0160
QCY50 QCY90 | QCY150 QCY200 QCX160-A QCY50 QCY20 | QCY150 QCY200 QCX160-A
s A 03 (2 : : : : ~ O\ Goxaona s A 03 (2 : : : : ' acx200
B M5(3x) | M8(3x) | MI10(5x) | M10(5x) | M10 (6x) oe0n - ‘ CY200-A B M5(3x) | M8(3x) | M10(5x) | M10(5x) | M10 (6x) Propees - ‘ _ CY200-A
Max 2Nm c @3 (2x) B B B _ QC200-B Max 2Nm c @3 (2x) _ _ B B QC200-B /
D M4 (3x) | M6(3x) | M8(5x) | M8(5x) | M8 (6x) 2008 D Md(3x) | M6(3x) | M8(5x) | M8(5x) | M8(6x) 2008
E 03 (2x) - - - - E 3 (2x) - - - -
F M3 (4x) M5 (2x) - - - F M3 (4x) M5 (2x) - - -
G - 020 950 750 760 G - 920 50 950 960
H - 04 (1x) 05 (1x) - 06 (1x) H - 94 (1x) 05 (1x) - 06 (1x)
L 03 (2x) - - - 06 (1x) L 3 (2x) - - - 06 (1x)
M M5 (3x) - M8 (5x) M8 (5x) | M10 (6x) M M5 (3x) - M8 (5x) M8 (5x) | M10 (6x)
N 3 (2x) - - - - N 73 (2x) - - -
P M4 (3x) - M6 (5x) M6 (5x) M8 (6x) P M4 (3x) - M6 (5x) M6 (5x) M8 (6x)
Q 03 (2x) - - - - Q 3 (2x) - - - -
R M3 (4x) M5 (6x) M6 (8x) M6 (8x) M8 (6X) R M3 (4x) M5 (6x) M6 (8x) M6 (8x) M8 (6X)
s - 020 950 750 760 s - 920 950 950 960
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QC50-A | QC90-A | QC150-A | QC160-A | QC200-A
QCX90-A | QCX150-A | QCX160-A | QCX200-A
QCY50-A | QCY90-A | QCY150-A QCY200-A
350 N 1400 N 3000 N 3000 N 9000 N
30 Nm 180 Nm 600 Nm 600 Nm 2000 Nm
15 Nm 100 Nm 350 Nm 350 Nm 1350 Nm
5 kg 20 kg 50 kg 50 kg 150 kg
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QC50 QC90 QC150 QC160 QC200
QCX90 | QCX150 | QCX160 | QCX200
QCY50 QCY90 | QCY150 QCY200
A @3 (2x) - - - -
B M5 (3x) M8 (3x) M10 (5x) | M10(5x) | M10 (6x)
c @3 (2x) - - - -
D M4 (3x) M6 (3x) M8 (5x) M8 (5x) M8 (6x)
E @3 (2x) - - - -
F M3 (4x) M5 (2x) - - -
G @20 @50 @50 960
H 94 (1x) @5 (1x) - 96 (1x)
L @3 (2x) - - - 6 (1x)
M M5 (3x) M8 (5x) M8 (5x) M10 (6x)
N @3 (2x) - - -
P M4 (3x) M6 (5x) M6 (5x) M8 (6x)
Q @3 (2x) - - - -
R M3 (4x) M5 (6x) M6 (8x) M6 (8x) M8 (6X)
s @20 @50 @50 960
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Cabuk degistirici

iki parcanin ayrilmasi ve birlesmesi

cabuk ve kolaydir (2).

ME LIAIE ShE2] 2% SH Ato]|
E2{0]Z HZAZLICKQCI0, QCX90,
QCY90,QC160, QCX160, QC150,
QCX1500{| 2t 3HE).

5l ols “Omle” Moo ol ofus
ZE 0|%, "FHE" HES flol HEH
=

Max 2Nm

Birlestirildikten sonra, "sifir tolerans”
gerektiren uygulamalarda iki taraf
arasinda herhangi bir oynama olmasini
o6nlemek icin konik ayar vidasini
sabitlemek mimkunddar.

otX 1= / Giivenli yiikler

QC50-A | QC90-A | QC150-A | QC160-A | QC200-A
QCX90-A | QCX150-A | QCX160-A | QCX200-A
QCY50-A | QCY90-A | QCY150-A QCY200-A
F 350 N 1400 N 3000 N 3000 N 9000 N
Mt 30 Nm 180 Nm 600 Nm 600 Nm 2000 Nm
Mb 15 Nm 100 Nm 350 Nm 350 Nm 1350 Nm
m (%) 5 kg 20 kg 50 kg 50 kg 150 kg

*
HE Io|IZE
Tavsiye edilen ylk

ZZ / Baglanti

2RE
Robot tarafi

8|z
Tutucu tarafi

2 M2l Qcg 3
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IAE 2[X| (1) 2 QC..B 221 Z(2)
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SIMAA 2o HHEs

QC aparatlan icin pnématik
degistirici (istege bagh)

® Asgari kalinlk artirimli ebat

degisiminin otomasyonuna imkan

tanimaktir.

® Piston konumunun (1) ve QC...B
tutucu tarafin (2) yakinhgmnin
algilanmasina yonelik istege bagli
sensorlar.

® Mevcut QC90-A ve QC150-A
Uniteler (3) ile mikemmel uyum.

(1)
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QC50 QC90 QC150 QC160 QC200
QCX90 QCX150 QCX160 QCX200
QCY50 QCY90 QCY150 QCY200
A 23 (2x) - - - -
B M5 (3x) M8 (3x) M10 (5x) M10 (5x) M10 (6x)
C 03 (2x) - - - R
D M4 (3x) M6 (3x) M8 (5x) M8 (5x) M8 (6x)
E @3 (2x) ; ; N .
F M3 (4x) M5 (2x) - : ;
G - 920 350 ?50 760
H - 04 (1x) @5 (1x) - 26 (1x)
L @3 (2x) ; - - 96 (1x)
M M5 (3x) M8 (5x) M8 (5x) M10 (6x)
N 73 (2%) ; ) _
P M4 (3x) M6 (5x) M6 (5x) M8 (6x)
Q 03 (2x) - B B i
R M3 (4x) M5 (6x) M6 (8x) M6 (8x) M8 (6X)
S - 920 350 ?50 760
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® 15 I @1 mm..

* VGA 74lE|E At&S10] I/0E
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o dim Z2|d &2f0|Y TS

o S HZO WL 2 HIEL|CL

* CAQC - 2RZ,

e CBQC - J2|HZ.

QC150-B
QC160-B
QC200-B
QCY150-B
QCY200-B

Elektriksel baglanti modiilii

(istege bagh)

Elektrik baglantisi igin istege bagh

CAQC ve CBQC aksesuarlari mevcuttur.

® 15 pin @1 mm.

® VGA konnektorl 1/0 hizli degistirme.

® Kendi kendini temizleyen kayan
kontaktlar..

* iki parca ayr ayr tedarik
edilmektedir:

® CAQC - robot tarafi

® CBQC - tutucu tarafi.

QC150-A
QCX150-A
QCY150-A
QC160-A

QCX160-A
QC200-A

QCX200-A
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Canali dell’aria aggiuntivi

® Accessori per aggiungere 2 0 4
canali dell’aria G1/8.

® | e due parti (lato robot e lato pinza)
sono fornite separatamente.

® | o stesso accessorio puod essere
usato sul lato destro o sul lato
sinistro.

® Adatti per il vuoto e per I'aria
compressa.

® Due canali con portata elevata per
ogni accessorio.

QCA90-A

Lrif i FiL

@A business of BARNES GROUP INC

Zusatzliche Luftkanale

® Zubehdr zum Hinzufligen von 2 oder
4 G1/8-Luftkanalen.

® Die beiden Teile (Roboterseite
und Greiferseite) werden separat
geliefert.

® Dasselbe Zubehér kann auf der
rechten Seite oder auf der linken
Seite verwendet werden.

® Fir Vakuum und fur Druckluft
geeignet.

® Zwei Kanale mit hoher Kapazitat fur
jedes Zubehor.

QCA90-A

Istruzioni per I'uso (IT)
Operating instructions (EN)

IST-QCA
12/2019

QCA90-A
QCA90-B

Canali dell’aria aggiuntivi
Additional air ports

Additional air ports

® Accessories for adding 2 or 4 extra
G1/8 air channels.

® The two parts (robot side and
gripper side) are supplied
separately.

® The accessory can be used on the
left or on the right side.

® Suitable for vacuum and
compressed air.

® Two high-flow air ports for each
accessory.

QCB90-B

Bedienungsanleitung (DE)
Notice d’utilisation (FR)

IST-QCA
12/2019

QCA90-A
QCA90-B

Zusatzliche Luftkanale
Ports Pneumatiques
supplémentaires

Ports Pneumatiques
supplémentaires

® Accessoires pour ajouter 2 ou 4
canaux d’air supplémentaires en
diamétre G1 / 8.

® | es deux parties (coté robot et c6té
pince) sont fournies séparément.

® | e méme accessoire peut étre
utilisé du c6té gauche ou du coté
droit.

® Convient pour le vide et l'air
comprimé.

® Deux grands ports d'air
supplémentaires dans chaque
accessoire.

QCB90-B

QCA90-A

ORING 1x11

QCA90-A

QCA90-B

ORING 1x11

1.78X9.75

QCA90-B

ORING
1.78X9.75
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QCA90-A
QCA90-B

FholojzE
Ek hava girisleri

Ek hava girisleri

® G 1/8 lik 2 veya 4 hava girisi
eklemek icin aksesuarlar.

® iki parca (robot tarafi ve kiskag
tarafi) ayri olarak tedarik edilir.

® Ayni aksesuar sol tarafta veya sag
tarafta kullanilabilir.

® Vakumlu ve basincli hava icin uygun.

® Her aksesuarda iki bllylk ek hava
girisi.

QCB90-B

QCA90-A

ORING 1x11

QCA90-A
ORING 1x11
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ORING
1.78X9.75

1.78X9.75

QCA90-B

ORING 1x11

QCA90-B
ORING 1x11




1 €N Connect AQC and QC...A modules, by the longer screws, provided with the AQC
€N Remove the indicated screws @ Unire i moduli AQC e QC...A, usando le viti pit lunghe fornite con AQC EN Mount the system to the robot wrist
@ Rimuovere le viti indicate ©© Die Module AQC und QC...A mit den langeren Schrauben verbinden, @D Montare il sistema sul polso del robot
©® Die angezeigten Schrauben entfernen die mit dem AQC geliefert werden ©B Das System an dem Roboterhandgelenk befestigen
€R Enlever les vis indiquées Unir les modules AQC et QC...A avec les vis les plus longues fournies avec AQC Monter le systeme sur le poignet du robot

IST-AQC (02/2019) - Istruzioni di montaggio / Installation instructions | Einbauanleitung / Instructions d'assemblage
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.::g. H EN The optional magnetic sensors detect the piston position €N The inductive sensor detects the QC...B proximity
o, (™ I sensori magnetici opzionali rilevano la posizione del pistone @@ Il sensore induttivo rileva la prossimita del modulo QC...B
;-.. = 6D Die optionalen magnetischen Sensoren erfassen die Kolbenposition 6D Der induktive Sensor erfasst die Anndhrung des QC...B Moduls
.ﬁ@ €R Les capteurs magnétiques optionnels relévent la position du piston €R Le capteur inductif reléve la proximité du module QC...B
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SQEHE MA7HQC.. B 2RES LB
indiiktif sensér QC...B yakinlik sensériinii algilar
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ATTENZIONE

QCY150-A e QCY200-A sono
compatibili con QC...-B solo dotandosi
dell’apposito KIT o con QCY...-B.

Istruzioni per I'uso (IT)
Operating instructions (EN)

IST-QCY
02/2019

QCY

Cambia utensile
Quick changer

ATTENTION

QCY150-A and QCY200-A are

only compatible with QC...-B when
equipped with the specific KIT or with
QCY...-B.

CHIUSURA

La leva apre il flusso d’aria appena
dopo avere agganciato la flangia.

A\

ATTENZIONE: al momento
dell’alimentazione potrebbero
verificarsi movimenti incontrollati.
Mantenersi fuori dal raggio di azione
degli utensili collegati.

APERTURA
Tirare il LOQC e muovere la leva.

Dopo la chiusura si pud agire sulla vite
di bloccaggio conica (SET SCREW), per
azzerare completamente il gioco fra le
due parti.

Max 2Nm

L;:,‘L::g;’:e/ Lato Utensile / Tool Side
QCY...A KIT for QC....B qc...B QCY...B
QCY50-A / QC50-B /
QCY90-A / QC90-B /
QCY150-A QCY150-KIT-01 QC150-B QCY150-B
QCY200-A QCY200-KIT-01 QC200-B QCY200-B
APERTURA CHIUSURA
OPENING CLOSING

CLOSING

The handle opens the air flow just
after having engaged the flange.

A\

ATTENTION: once the air flow is
opened, uncontrolled movements
could occur.

Keep the distance from the connected
tools.

OPENING

Pull the LOQC and move the handle.
After joining it is possible to engage
a conical set screw, to eliminate any
backlash between the two sides, for
“zero tolerance” applications.

Carichi di sicurezza / Safety loads

(*)
Carico raccomandato
Recomended payload

Fissaggio / Fastening

Lato robot
Robot side

BN

o]

Lato pinza
Gripper side

QC50-A | QC90-A | QC150-A | QC160-A | QC200-A
QCX90-A | QCX150-A | QCX160-A | QCX200-A
QCY50-A | QCY90-A | QCY150-A QCY200-A
F 350 N 1400 N 3000 N 3000 N 9000 N
Mt 30 Nm 180 Nm 600 Nm 600 Nm 2000 Nm
Mb 15 Nm 100 Nm 350 Nm 350 Nm 1350 Nm
m (%) 5 kg 20 kg 50 kg 50 kg 150 kg
QC...B

@7

QC50 QC90 QC150 QC160 QC200
QCX90 | QCX150 | QCX160 | QCX200
QCY50 QCY20 | QCY150 QCY200
A @3 (2x) - - - -
B M5 (3x) M8 (3x) M10 (5x) | M10(5x) | M10 (6x)
c @3 (2x) - - - -
D M4 (3x) M6 (3x) M8 (5x) M8 (5x) M8 (6x)
E @3 (2x) - - - -
F M3 (4x) M5 (2x) - - -
G - @20 @50 @50 @60
H - 94 (1x) @5 (1x) - 96 (1x)
L @3 (2x) - - - 6 (1x)
M M5 (3x) - M8 (5x) M8 (5x) M10 (6x)
N @3 (2x) - - - -
P M4 (3x) - M6 (5x) M6 (5x) M8 (6x)
Q @3 (2x) - - - -
R M3 (4x) M5 (6x) M6 (8x) M6 (8x) M8 (6x)
s - @20 @50 @50 760

Unita di blocco per cambia
utensili QC

® Evita la caduta accidentale
dell’EOAT.

® Sicurezza meccanica: blocca la
maniglia del cambia utensile, solo
se correttamente agganciata (1).

® Sicurezza elettrica: emette un

segnale elettrico, solo quando €

bloccata (2). Questo segnale dara

il consenso per il movimento del

robot. In caso di aggancio non

corretto, o di un urto distruttivo sul

LOQC, o di un guasto elettrico del

sensore, il segnale cessa ed il robot

si ferma.

Sensore magnetico (tipo SS) (3) o

induttivo (tipo Sl) (4) fornito a parte.

Lock unit for QC quick
changers

® |t prevents accidental falling of
the EOAT.
® Mechanical safety: it locks the
handle of the quick changer, only
when correctly engaged (1).
® Electrical safety: it emits an
electric signal, only when locked
(2). This signal will give the
consent to the movement of the
robot. In the case of incorrect
engagement, or destructive
impact on the LOQC, or electrical
fault of the sensor, the signal
drops out and the robot stops.
Magnetic (SS type) (3) or
inductive (Sl type) (4) sensor
supplied a part.

Modulo di connessione
elettrica (opzionale)

Per la connessione elettrica sono
disponibili accessori opzionali.

® 15 connessioni elettriche @1 mm.

® Attacco rapido |/0 attraverso
connettore VGA.

® Connessione a sfregamento
autopulente o a tasteggio.

® e due parti sono fornite
separatamente:
CAQC - lato robot, a sfregamento
CBQC - lato pinza, a sfregamento
MAQC - lato robot a tasteggio
MBQC - lato pinza a tasteggio

QC150-B
QCY150-B
QC160-B
QC200-B
QCY200-B

Electrical connection module

(optional)

Optional accessories are available for

the electrical connection.

® 15 pins @1 mm.

® |/0 quick change by VGA connector.

® Self-cleaning sliding contacts or
spring contact.

® The two parts are supplied
separately:
CAQC - robot side, sliding contact
CBQC - gripper side, sliding contact
MAQC - robot side, spring contact
MBQC - gripper side, spring contact

QC150-A
QCX150-A
QCY150-A

QC160-A
QCX160-A

QC200-A
QCX200-A
QCY200-A

%’s’f-?’ﬁ;‘ Fie
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WARNUNG: QCY150-A und

QCY200-A sind mit QC...-B nur mit
entsprechendem KIT oder mit QCY...-B
kompatibel.

Bedienungsanleitung (DE)
Notice d'’utilisation (FR)

IST-QCY
02/2019

QCY

Schnellwerkzeugwechsler
Changeur d’outil rapide

ATTENTION : QCY150-A et QCY200-A
sont compatibles avec QC...-B
uniquement s'ils sont équipés du KIT
approprié ou avec QCY...-B.

SCHLIEBUNG

Der Hebel 6ffnet den Luftstrom,
nachdem der Flansch angekoppelt
worden ist.

A

ACHTUNG: Sobald die Versorgungsluft
ausstromt, kénnten unkontrollierte
Bewegungen auftreten, halten

Sie sich deshalb auRerhalb des
Aktionsbereichs der angeschlossenen
Gerate auf.

OFFNUNG

Ziehen Sie die LOQC und bewegen Sie
den Griff.

Nach dem VerschlieRen der Teile A
und B kann mittels einer konische
Fixierschraube ein reproduzierbares
Nullspiel zwischen den Teilen A + B
erreicht werden nur fir.

Max 2Nm

Ro(l:)g::rrso(:;: / Werkzeugseite / Coté outil

QCY...-A KIT for QC...-B Qc...-B QCY...-B
QCY50-A / QC50-B /
QCY90-A / QC90-B /
QCY150-A QCY150-KIT-01 QC150-B QCY150-B
QCY200-A QCY200-KIT-01 QC200-B QCY200-B

OFFNUNG SCHLIERUNG

QUVERTURE FERMETURE

FERMETURE

Le levier ouvre le flux d’air dés que la
bride est accrochée.

A

ATTENTION: lors de la mise sous
tension, des mouvements incontrdlés
peuvent se produire. Se tenir hors du
rayon d’action des outils raccordés.

OUVERTURE
Tirer le LOQC et déplacer la poignée.

Aprés la fermeture on peut agir
sur une vis de blocage conique
(SET SCREW), pour éliminer
complétement le jeu entre les deux
parties.

Sicherheitsbelastungen / Charges admissibless

QC50-A | QC90-A | QC150-A | QC160-A | QC200-A
QCX90-A | QCX150-A | QCX160-A | QCX200-A
QCY50-A | QCY90-A | QCY150-A QCY200-A
F 350 N 1400 N 3000 N 3000 N 9000 N
Mt 30 Nm 180 Nm 600 Nm 600 Nm 2000 Nm
Mb 15 Nm 100 Nm 350 Nm 350 Nm 1350 Nm
m (%) 5 kg 20 kg 50 kg 50 kg 150 kg
Qc. QC...B

(*)
Empfohlene Last
Charge recommandée

Halterung / Fixation

Roboterseite
C6té robot

i

[ T 1~

T 1
977

Greiferseite
Cété pince

Verriegelungseinheit fiir QC
Werkzeugwechsler QC

® Verhindert das versehentliche
Herunterfallen vom EOAT.
® Mechanische Sicherheit: blockiert
den Griff des Werkzeugwechslers
nur, wenn korrekt gekoppelt (1).
Elektrische Sicherheit: gibt ein
elektrisches Signal nur, wenn
verriegelt (2). Dieses Signal
erteilt die Zustimmung fur die
Roboterbewegung. Bei nicht
korrekter Koppelung, bei einem
zerstorerischen Stof3 auf der LOQC
oder bei einem elektrischen Defekt
des Sensors endet das Signal und
der Roboter halt an.
Magnetischer (Typ SS) (3) oder
induktiver (Typ SI) (4) Sensor
getrennt geliefert.

Unité de blocage pour
changeur d’outil QC

* Evite la chute accidentelle de
I’EOAT.

® Sécurité mécanique: bloque la
poignée du changeur d’outil,
uniquement si elle est correctement
accrochée (1).

® Sécurité électrique: émet un signal
électrique, uniquement lorsqu’elle
est bloquée (2). Ce signal donnera
I'autorisation pour le mouvement
du robot. En cas d’accrochage
incorrect, d’un choc destructif sur le
LOQC ou d’une panne électrique du
capteur, le signal s’interrompt et le
robot s’arréte.

® Capteur magnétique (type SS) (3)
ou inductif (type Sl) (4) fourni a part.

QC50 QC90 QC150 QC160 QC200
QCX90 | QCX150 | QCX160 | QCX200
QCY50 QCY90 | QCY150 QCY200
A @3 (2x) - - - -
B M5 (3x) M8 (3x) M10 (5x) | M10(5x) | M10 (6x)
c @3 (2x) - - - -
D M4 (3x) M6 (3x) M8 (5x) M8 (5x) M8 (6x)
E @3 (2x) - - - -
F M3 (4x) M5 (2x) - - -
G - 920 @50 @50 260
H - 04 (1x) @5 (1x) - 96 (1x)
L 93 (2x) - - - 96 (1x)
M M5 (3x) - M8 (5x) M8 (5x) M10 (6x)
N @3 (2x) - - - -
P M4 (3x) - M6 (5x) M6 (5x) M8 (6x)
Q @3 (2x) - - - -
R M3 (4x) M5 (6x) M6 (8x) M6 (8x) M8 (6x)
S - 920 @50 @50 260

Elektroverbindungsmodul

(Option)

Optionales Zubehor steht fur den

elektrischen Anschluss zur Verfugung.

® 15 Stifte @ 1 mm

® |/0 bei Werkzeugwechsel durch
VGA-Anschluss

® Selbstreinigende Schleifkontakte
oder Federkontakt.

® Die beiden Teile werden separat
geliefert:
CAQC - Roboterseite, Schleifkontakt
CBQC - Greiferseite, Schleifkontakt
MAQC - Roboterseite, Federkontakt
MBQC - Greiferseite, Federkontakt

QC150-B
QCY150-B
QC160-B
QC200-B
QCY200-B

Module de connexion

électrique (en option)

Des accessoires sont disponibles en

option pour la connexion électrique.

® 15 broches @1 mm.

® Changement rapide E/S par
connecteur VGA.

® Contacts coulissant auto-nettoyants
ou contacts a ressort.

® | es deux éléments sont fournis
séparément :
CAQC - cété robot, contact
coulissant CBQC - c6té pince,
contact coulissant IMAQC - cété
robot, contact a ressort IMBQC -
coté pince, contact a ressort

QC150-A
QCX150-A
QCY150-A

QC160-A
QCX160-A

QC200-A
QCX200-A
QCY200-A
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Max 2Nm

mgﬁ/‘;@ﬁ/u Sk TEM /Y — LA
QCY...-A KIT for QC...-B QC...-B QCY....B
QCY50-A / QC50-B /
QCY90-A / QC90-B /
QCY150-A QCY150-KIT-01 QC150-B QCY150-B
QCY200-A QCY200-KIT-01 QC200-B QCY200-B
e

Esl
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QC50-A | QC90-A | QC150-A | QC160-A | QC200-A
QCX90-A | QCX150-A | QCX160-A | QCX200-A
QCY50-A | QCY90-A | QCY150-A QCY200-A
F 350 N 1400 N 3000 N 3000 N 9000 N
Mt 30 Nm 180 Nm 600 Nm 600 Nm 2000 Nm
Mb 15 Nm 100 Nm 350 Nm 350 Nm 1350 Nm
m (%) 5 kg 20 kg 50 kg 50 kg 150 kg

*)
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QC50 QC90 QC150 QC160 QC200
QCX90 QCX150 QCX160 QCX200
QCY50 QCY90 QCY150 QCY200
A 03 (2x) - - - -
B M5 (3x) M8 (3x) M10 (5x) M10 (5x) M10 (6x)
c @3 (2x) - - - -
D M4 (3x) M6 (3x) M8 (5x) M8 (5x) M8 (6x)
E 03 (2x) - - - -
F M3 (4x) M5 (2x) - - -
G - 020 050 @50 760
H - 04 (1x) 05 (1x) 06 (1x)
L 03 (2x) - - - @6 (1x)
M M5 (3x) M8 (5x) M8 (5x) M10 (6x)
N @3 (2x) - - -
P M4 (3x) M6 (5x) M6 (5x) M8 (6x)
Q 03 (2x) - - - -
R M3 (4x) M5 (6x) M6 (8x) M6 (8x) M8 (6x)
S - 020 @50 @50 760
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QC160-B
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QC150-A
QCX150-A
QCY150-A

QC160-A
QCX160-A

QC200-A
QCX200-A
QCY200-A
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Cabuk degistirici

DIKKAT: QCY150-A ve QCY200-A
sadece spesifik KiT ile donatildiginda
QC...-B ya da QCY...-B ile uyumludur.

E%iéﬂrobot E3% / alet tarafi
QCY...-A KIT for QC...-B QcC...-B QCY...-.B
QCY50-A / QC50-B /
QCY90-A / QC90-B /
QCY150-A QCY150-KIT-01 QC150-B QCY150-B
QCY200-A QCY200-KIT-01 QC200-B QCY200-B
70 s ]
ACILMA KAPANMA

Z3 0%, “2EE" 5g
HE LIAE 22 o

Max 2Nm

KAPANMA

Kol, flansi kavradiktan hemen sonra
hava akisini agmaktadir.

A

DIKKAT: hava akili agildiktan sonra
istem disi bir hareket meydana
gelebilir. Bagh aletler ile guivenlik
mesafesi bulundurun.

ACILMA
LOQC'i cekin ve kolu hareket ettirin.

Birlesmenin ardindan, iki taraf
arasinda her turl geri tepmeyi
onlemek amaci ile, “sifir tolerans”
uygulamalarinda konik vida seti
kullanin.

otA 5= / Giivenli yiikler

QC50-A | QC90-A | QC150-A | QC160-A | QC200-A
QCX90-A | QCX150-A | QCX160-A | QCX200-A
QCY50-A | QCY90-A | QCY150-A QCY200-A
F 350 N 1400 N 3000 N 3000 N 9000 N
Mt 30 Nm 180 Nm 600 Nm 600 Nm 2000 Nm
Mb 15 Nm 100 Nm 350 Nm 350 Nm 1350 Nm
m (%) 5 kg 20 kg 50 kg 50 kg 150 kg

*

& moj=E
Tavsiye edilen ylk

Zt2 |/ Sabitleme

Robot tarafi

ag|mE

Tutucu tarafi

<]

\\\r 7 _§

0 0
= =
QC50 QC90 QC150 QC160 QC200
QCX90 | QCX150 | QCX160 | QCX200
QCY50 QCY90 | QCY150 QCY200
A @3 (2x) - - - -
B M5 (3x) M8 (3x) M10 (5x) | M10(5x) | M10 (6x)
c @3 (2x) - - - -
D M4 (3x) M6 (3x) M8 (5x) M8 (5x) M8 (6x)
E @3 (2x) - - - -
F M3 (4x) M5 (2x) - - -
G - 920 @50 @50 260
H - 04 (1x) @5 (1x) 96 (1x)
L 93 (2x) - - - 96 (1x)
M M5 (3x) M8 (5x) M8 (5x) M10 (6x)
N @3 (2x) - - -
P M4 (3x) M6 (5x) M6 (5x) M8 (6x)
Q @3 (2x) - - - -
R M3 (4x) M5 (6x) M6 (8x) M6 (8x) M8 (6x)
S - 920 @50 @50 260

QC 2 HIAXNE 1Y Fx|

o M4Z EOAT7} HO{X|= S
YX|LIC

° 717 ord: Yets st=2l g0t
2L AoIx ol HES FFLICHD).

o T7| Obd: FHZl ZR0f2t M| MSE
YEELICH2). 2R S Y0 So/F
Y2 0| M7t =ELch 255 &t
=2 £ = LOQCO| Cist mta| = Q!
S2 £ Mo TI|H Aeto| Z2,
St SX=|0f, 20| YR [Tt

* X71(SS /) 3) Ee REH (51 /)
(4) HM7t SBE 28

QC cabuk degistiricileri kilit

unitesi

® EOAT'In kasara diismesini 6nler.

® Mekanik glvenlik: gabuk
degistiricinin tutamagini sadece
dogru sekilde kavrandiginda (1)
kilitler.

® Elektrik guvenligi: sadece
kilitlendiginde elektrik sinyali
yayar (2). Sinyal, robotun
hareketine imkan verecektir.
Dogru kavraminin gerceklesmedi
durumlarda ya da LOQC Uzerinde
yikict darbe meydana geldiginde
ya da sensorun elektrik
arizasinda sinyal kapanir ve robot
stop eder.

® Manyetik (SS tipi) (3) ya da
enduiktif (Sl tipi) (4) sensor parca
olarak tedarik edilmektedir.

7| oM BS(MEHAFE

ME Ths S M Ma]E [ 7| o

AMEE £ JELICE

® 15 Tl @1 mm.

* VGA F{4E|E At8310] I/OE
A&5HA gEt

o M= 2l &eto|d H
AD HE

o = EEOo M2 HIEL|CH
CAQC - 22 5H, &210|d M=
CBQC - J2jH £H, £2i0|d ®F

| ™

MAQC - 2% &H, AT HE
MBQC - J2|u &H, AZd HF

QC150-B
QCY150-B
QC160-B
QC200-B
QCcY200B /~

Elektriksel baglanti modiilii

(istege bagh)

Elektrik baglantisi igin istege bagh

aksesuarlar mevcuttur.

® 15 pin @1 mm.

® VGA konnektorl 1/0 hizl degistirme.

® Kendi kendini temizleyen kayan ya
da yayh kontaktlar.

* iki parca ayr ayr tedarik
edilmektedir:
CAQC - robot tarafi, kayan kontakt
CBQC - tutucu tarafi, kayan kontakt
MAQC - robot tarafi, yayl kontakt
MBQC - tutucu tarafi, yayli kontakt

QC150-A
QCX150-A
QCY150-A

QC160-A
QCX160-A

QC200-A
QCX200-A
QCY200-A
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Istruzione kit di
trasformazione

Il KIT di trasformazione permette di
rendere compatibili i modelli QC150-B
e QC200-B con i nuovi cambia utensile
QCY150-A e QCY200-A.

ATTENZIONE: il QC...-B non sara piu
compatibile con i modelli QC...-A e
QCX...-A dopo aver assemblato il KIT di
trasformazione.

Istruzioni per I'uso (IT)
Operating instructions (EN)

02/2020

Transformation KIT
Operating Instruction

The transformation KIT makes the
QC150-B and QC200-B models
compatible with the new QCY150-A
and QCY200-A quick changers.

ATTENTION: the QC...-B will no longer
be compatible with the QC...-A and
QCX...-A models after assembling the
transformation KIT.

QcY...-A Qc...-B KIT
QCY150-A (?CCF,lf’E?(;_BB QCY150-KIT-01
QCY200-A gccé%o(;i QCY200-KIT-01

Procedura di assemblaggio:

® Posizionare I’EOAT su una superficie
che ne assicuri la stabilita.

Pulire i fori del QC...-B dalla
presenza di eventuale grasso.

Introdurre gli o-ring (2) presenti nel
KIT in ognuno nei fori del QC...B,
accertandosi che siano inseriti a
fondo (come da Fig. B).

Introdurre la boccola di riduzione (1)
con il lato aperto rivolto verso I'alto
sul foro del QC...B (come da Fig. C).

Posizionare la spina di inserimento
(3) presente nel KIT nella boccola di
riduzione.

Mediante una mazzetta in plastica,
inserire la boccola nel QC...-B
facendo attenzione a mantenerla
perpendicolare durante I'operazione
(come da Fig. D). Una porzione
eccedente di o-ring potrebbe essere
tagliata durante I'operazione.

Controllare che la boccola di
riduzione (1) sia inserita fino in
battuta: non deve sporgere rispetto
al piano del QC...-B.

Ripetere le operazioni precedenti
per assemblare le altre boccole
di riduzione nei fori rimanenti del
QC...-B.

Assembly procedure:

® Place the EOAT on a surface that
ensures its stability.

Clean the holes of the QC...-B from
the presence of any grease.

Introduce the o-rings (2) present
in the KIT into each holes of the
QC...-B, making sure that they are
inserted fully (as shown in the Pic.
B).

Insert the reduction bushing (1)
with the open side facing up on the
hole of the QC...-B (as shown in the
Pic. C).

Place the insertion pin (3) in the KIT
into the reduction bushing.

Using a plastic hammer, insert the
bushing into the QC...-B taking care
to keep it perpendicular during

the operation (as shown in the

Pic. D). An excess portion of the
o-ring could be cut off during the
operation.

Make sure that the reduction
bushing (1) is in contact with the
bottom of the hole: it must not
protrude from the plane of the
QC...-B.

Repeat the previous steps to
assemble the other reduction
bushings in the remaining holes of
the QC...-B.






