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1 EINF¦HRUNG 

Robot System Products ist einer der führenden Hersteller von Peripherieprodukten für die 
Hochleistungs-Roboteranwendungen. Wir bieten komplette Lösungen für Ihre Roboteranlagen 
an, mit dem Ziel, Ihre Produktivität mit den zuverlässigsten und wirtschaftlichsten Werkzeugen 
auf dem Markt zu verbessern. Wir erforschen kontinuierlich neue Technologien und vereinen 
diese mit führendem Design. 

Robot System Products bietet eine breite Palette an Standard-Produkten für die 
Roboterperipherie: 

¶ Werkzeugwechsler 

¶ Drehdurchführungen 

¶ Drehdurchführung mit Werkzeugwechsler 

¶ CiRo 

¶ Greifer 

¶ Schlauchpakete 

¶ Ventileinheiten 

¶ Werkzeugsysteme  

¶ Parksysteme für Werkzeuge 

Werkzeugwechsler von Robot System Products wurden entwickelt, um die Flexibilität und 
Zuverlässigkeit Ihres Roboterparks zu maximieren. Der patentierte Verschlussmechanismus 
TrueConnectÊ zeichnet sich durch Robustheit sowie hohe Sicherheit in Verbindung mit 
geringem Gewicht und kompakten Bauweise aus. Mit unseren Drehdurchführungen können 
Druckluft, Wasser, elektrische- und Datensignale sowie Schweiß- und Servostrom zu den 
Werkzeugen übertragen werden, ohne dabei die Bewegungsfreiheit des Roboters zu 
beeinträchtigen. Unsere Drehdurchführungen mit Werkzeugwechsler vereinen das Beste aus 
dem TrueConnectÊ Mechanismus und der Drehdurchführung-Technologie. Mit dem 
kostensparenden CiRo von RSP können Kabel und Schläuche frei gewählt werden, wobei eine 
hohe Roboterflexibilität erhalten bleibt und der Platzbedarf reduziert wird. Unsere integrierten 
Werkzeugsysteme werden als komplette Plug-and-Play-Lösungen geliefert und wurden für eine 
schnelle und einfache Installation entwickelt. 

Die Produkte von Robot System Products sind für die meisten größeren Robotertypen 
erhältlich und werden mit vollständiger Dokumentation ausgeliefert. 3D-Modelle für Simulationen 
können unter folgender Adresse heruntergeladen werden: www.rsp.eu.com. 

 

http://www.rsp.eu.com/
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1.1 RSP Werkzeugwechsler 

Die Werkzeugwechsler von Robot System Products erlauben Robotern zwischen verschiedenen 
Werkzeugen zu wechseln und diese zu bedienen. Mit ihren Aufbau gewährleisten sie einen 
zuverlässigen und reibungslosen Betrieb, sie sind kompakt, leicht, robust und mit zahlreichen 
Schutzmaßnahmen versehen. Abhängig vom Modell und Optionen, werden elektrische Signale, 
Schweiß- und Servostrom, Daten, Wasser sowie Druckluft vom Roboter zum Werkzeug 
übertragen. 

Die patentierte Verriegelung TrueConnectÊ hat ein minimales Spiel und sorgt für absolute 
Wiederholgenauigkeit der Positionierung über die gesamte Lebensdauer. Das Prinzip des 
Verriegelungsmechanismus basiert auf einer gleichmäßigen Lastverteilung durch 
Verschlusskugeln, die in sphärische Rillen gedrückt werden. Das bedeutet, dass besonders 
große Positioniertoleranzen beim Andocken zulässig sind. Eine eingebaute Feder stellt sicher, 
dass das Werkzeug im Falle eines Druckabfalls im Werkzeugwechsler verbleibt. 

1.2 Dokumente 

Dieses Dokument, die Produktbeschreibung, enthält Produktinformationen, Zeichnungen, 
technische Daten, Elektrik- und Pneumatikschaltpläne, Sicherheitssoftwarefunktionen und 
Ersatzteillisten. Im Dokument Installations- und Wartungshandbuch (M0716-1) werden 
Verfahren zur Montage, Installation und zum Austausch von Geräten sowie Beschreibungen von 
Inspektions-, Reinigungs- und Schmiervorgängen einschließlich Wartungsintervallen dargestellt. 

1.3 Verschleißteile 

Verschleißteile sollten getauscht werden, bevor ein beträchtlicher Schaden auftritt. Die Intervalle 
hängen von der Anzahl der Werkzeugwechsel und von den Umgebungsbedingungen ab. 
Allgemein gilt: Je verschmutzter die Umgebung ist, desto enger die Wartungsintervalle. 

Die folgenden Teile gelten als Verschleißteile: 

o Signalstifte 

o Servostromstifte und -anschlüsse 

o Führungsstifte und -buchsen 

o Luftdichtungen 

o O-Ringe 

1.4 Zusätzliche Ausrüstung 

Die Zusatzausrüstung ist in separaten Unterlagen beschrieben. 

Artikel Hinweis 

Externe Ventileinheiten Montiert auf dem hinteren Teil vom oberen Arm. Schaltet beim 

Werkzeugwechsel automatisch Luft ab. 

Kabel- und Schlauchpaket Komplette Pakete fertig für die Montage ohne weitere 

Modifikationen, geeignet für die meisten marktüblichen Roboter. 

Parksysteme für Werkzeuge Die Parksysteme für Werkzeuge von RSP bieten eine starre 

Konstruktion, die einen einfachen Werkzeugwechsel 

ermöglichen. 

Anschlusssätze Anschlusssätze für Werkzeugwechsler und 

Werkzeugbefestigungen vereinfachen die Elektroinstallation. 

3D-Modelle Erhältlich in Solid Works®, STEP, X_T und IGES-Format. 
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2 TECHNISCHE SPEZIFIKATIONEN 

Die RSP-Produktfamilie TC60-8, TC120-8 und TC180-8 wurde für maximale Flexibilität 
entwickelt und kann somit für zahlreiche Anwendungen eingesetzt werden. Eine große Anzahl 
an optionalen Modulen kann in verschiedenen Konfigurationen kombiniert werden. Diese 
optionalen Module können üblicherweise innerhalb einer Produktfamilie verwendet werden. 
Dieses Dokument beschreibt: 

o Robot System Products TC60-8, TC120-8 und TC180-8 Werkzeugwechsler inclusive 
Werkzeugbefestigungen. 

o Optionale Module für die Konfiguration der Werkzeugwechsler und 
Werkzeugbefestigungen. Diese optionalen Module können ebenfalls für die 
Nachrüstung bestellt werden.  

o Anschlusssätze, um die elektrische Installation zu erleichtern. 

Eine Adapterplatte zwischen dem Werkzeugwechsler und der Drehscheibe des Roboters kann, 
abhängig vom Robotermodell, benötigt werden. Solche Adapterplatten sind bei der Fa. RSP 
erhältlich. 

Optional können drei Führungsstifte montiert werden, um die Werkzeugbefestigung und den 
Werkzeugwechsler zueinander auszurichten, bevor die elektrischen Schnittstellen beim 
Ankoppeln miteinander verbunden werden, was die Lebenserwartung der nicht-federgelagerten 
Signalstifte signifikant verlängert. 

Folgende Abbildung ist ein Beispiel für eine Konfiguration mit verschiedenen Optionen: 

 

TC 60-8 montiert mit verschiedenen Zubehör. 
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2.1 Definition des Koordinatensystems 

Ein Werkzeugwechsler bringt Lasten in den Roboter ein. Sind die Lasten des Roboterarms und 
der Werkzeuge während Programmierung nicht korrekt angegeben, beeinflusst dies das 
Verhalten des Roboters und den Verschleiß von Zubehör. Angaben zu Gewicht und maximaler 
Werkzeuglast sind gemäß den unten dargestellten Koordinatensystemen den Tabellen der 
technischen Spezifikation der Werkzeugwechsler zu entnehmen. 

 

 

HINWEIS! Für den Werkzeugwechsler und den Werkzeugwechsler mit 
angekoppelter Werkzeugbefestigung ist der Koordinatenursprung die Mitte des 
Montageflansches 
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2.2 Werkzeugwechsler TC60-8. Artikel: P1301A 

 

Der TC60-8 Werkzeugwechsler überträgt 8 Pneumatikkanäle an die Werkzeugbefestigung, 
verfügt über Eingänge für TC Öffnen und TC Schließen, 3 Positionen für optionale Anschlüsse 
sowie 1 für magnetische Sensoren. Für die Nutzung zusammen mit der Werkzeugbefestigung 
P1302. 

Technische Daten 

Arbeitstemperatur +10ÁCī+50ÁC 

Lochkreis  ISO 9409-1 80-6-M8 

Gewicht und Massenschwerpunkt (Z)  

1,8 kg / 26 mm 

2,8 kg / 35 mm 

P1301A 

P1301A mit P1302 

 

Maximale 

Werkzeuglast 

Fz (statisch) 

Mx/My (dynamisch) 

Mz (dynamisch) 

±600 N 

±600 Nm 

±500 Nm 

Luftkanäle  Pneumatikschaltplan 

Benutzerkanäle, 

roboterseitig 

 Spezialkanäle, G 1/8" 

 

 Luftqualität 

Pne0182-001 (Abschnitt 2.8) 

8 X G 1/8ò (400 l/min, max 10 bar) 

 

TC Öffnen, Kennzeichnung O (6-10 bar) 

TC Schließen, Kennzeichnung C (6-10 bar) 

Öl- und wasserfreie, gefilterte Luft mit 

Partikeln unter 25 ɛm 
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2.3 Werkzeugbefestigung, TA60-8. Artikel: P1302 

 

Die Werkzeugbefestigung TA60-8 leitet 8 Pneumatikkanäle an das Werkzeug weiter und hat 3 
Anbaupositionen für optionale Module. Für die Nutzung mit dem Werkzeugwechsler P1301A. 

Technische Daten 

Arbeitstemperatur +10ÁCī+50ÁC 

Lochkreis  ISO 9409-1 80-6-M8 

Gewicht  1,0 kg 

Maximale Werkzeuglast 

(M8-Schrauben)

  

Fz (statisch) 

Mx/My (dynamisch) 

Mz (dynamisch) 

±600 N 

±600 Nm 

±500 Nm 

Maximale Werkzeuglast 

(M6-Schrauben)

  

Fz (statisch) 

Mx/My (dynamisch) 

Mz (dynamisch) 

±600 N 

±600 Nm 

±250 Nm 

Luftkanäle  Pneumatikschaltplan 

 Verbindungen, 

werkzeugseitig 

Pne0182-001 (Abschnitt 2.8) 

8 X G 1/8ò 

 

 

HINWEIS! Werkzeuge können an der Werkzeugbefestigung mit sechs M8-
Schrauben befestigt werden. Alternativ kann die Werkzeugbefestigung am Werkzeug 
mit sechs M6-Schrauben befestigt werden. 
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2.4 Werkzeugwechsler TC120-8. Artikel: P1401 

 

Der TC120-8 Werkzeugwechsler überträgt 8 Pneumatikkanäle an die Werkzeugbefestigung, 
verfügt über Eingänge für TC Öffnen und TC Schließen, 3 Positionen für optionale Anschlüsse 
sowie 1 für magnetische Sensoren. Für die Nutzung zusammen mit der Werkzeugbefestigung 
P1402. 

Technische Daten 

Arbeitstemperatur +10ÁCī+50ÁC 

Lochkreis  ISO 9409-1 100-6-M10 

Gewicht und Massenschwerpunkt (Z)  

2,6 kg / 28 mm 

4,0 kg / 37 mm 

P1401 

P1401 mit P1402 

 

 

Maximale 

Werkzeuglast 

Fz (statisch) 

Mx/My (dynamisch) 

Mz (dynamisch) 

±1000 N 

±1000 Nm 

±1000 Nm 

Luftkanäle  Pneumatikschaltplan 

Benutzerkanäle, 

roboterseitig 

 Spezialkanäle, G 1/8" 

 

 Luftqualität 

Pne0182-001 (Abschnitt 2.8) 

8 X G 1/8ò (400 l/min, max 10 bar) 

 

TC Öffnen, Kennzeichnung O (6-10 bar) 

TC Schließen, Kennzeichnung C (6-10 bar) 

Öl- und wasserfreie, gefilterte Luft mit 

Partikeln unter 25 ɛm 
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2.5 Werkzeugbefestigung, TA120-8. Artikel: P1402 

 

Die Werkzeugbefestigung TA120-8 leitet 8 Pneumatikkanäle an das Werkzeug weiter und hat 3 
Anbaupositionen für optionale Module. Für die Nutzung mit dem Werkzeugwechsler P1401. 

Technische Daten 

Arbeitstemperatur +10ÁCī+50ÁC 

Lochkreis  ISO 9409-1 100-6-M10 

Gewicht  1,3 kg 

Maximale Werkzeuglast 

(M10-Schrauben)

  

Fz (statisch) 

Mx/My (dynamisch) 

Mz (dynamisch) 

±1000 N 

±1000 Nm 

±1000 Nm 

Maximale Werkzeuglast 

(M8-Schrauben)

  

Fz (statisch) 

Mx/My (dynamisch) 

Mz (dynamisch) 

±1000 N 

±1000 Nm 

±600 Nm 

Luftkanäle  Pneumatikschaltplan 

 Verbindungen, werkzeugseitig 

Pne0182-001 (Abschnitt 2.8) 

8 X G 1/8ò 

 

 

HINWEIS! Werkzeuge können an der Werkzeugbefestigung mit sechs M10-
Schrauben befestigt werden. Alternativ kann die Werkzeugbefestigung am Werkzeug 
mit sechs M8-Schrauben befestigt werden. 



M0626-3 Version 3.6  15  

2.6 Werkzeugwechsler TC180-8. Artikel: P1801 

 

Der TC180-8 Werkzeugwechsler überträgt 8 Pneumatikkanäle an die Werkzeugbefestigung, 
verfügt über Eingänge für TC Öffnen und TC Schließen, 3 Positionen für optionale Anschlüsse 
sowie 1 für magnetische Sensoren. Für die Nutzung zusammen mit der Werkzeugbefestigung 
P1802. 

Technische Daten 

Arbeitstemperatur +10ÁCī+50ÁC 

Lochkreis  ISO 9409-1 125-6-M10 

Gewicht und Massenschwerpunkt (Z)  

3,4 kg / 28 mm 

5,2 kg / 37 mm 

P1801 

P1801 mit P1802 

  

 

Maximale 

Werkzeuglast 

Fz (statisch) 

Mx/My (dynamisch) 

Mz (dynamisch) 

±1800 N 

±1800 Nm 

±1250 Nm 

Luftkanäle  Pneumatikschaltplan 

 Benutzerkanäle, 

roboterseitig 

 Spezialkanäle, G 1/8" 

 

 Luftqualität 

Pne0182-001 (Abschnitt 2.8) 

8 X G 1/8ò (400 l/min, max 10 bar) 

 

TC Öffnen, Kennzeichnung O (6-10 bar) 

TC Schließen, Kennzeichnung C (6-10 bar) 

Öl- und wasserfreie, gefilterte Luft mit 

Partikeln unter 25 ɛm 
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2.7 Werkzeugbefestigung, TA180-8. Artikel: P1802 

 

Die Werkzeugbefestigung TA180-8 leitet 8 Pneumatikkanäle an das Werkzeug weiter und hat 3 
Anbaupositionen für optionale Module. Für die Nutzung mit dem Werkzeugwechsler P1801. 

Technische Daten 

Arbeitstemperatur +10ÁCī+50ÁC 

Lochkreis  ISO 9409-1 125-6-M10 

Gewicht  1,8 kg 

Maximale Werkzeuglast 

(M10-Schrauben)

  

Fz (statisch) 

Mx/My (dynamisch) 

Mz (dynamisch) 

±1800 N 

±1800 Nm 

±1250 Nm 

Maximale Werkzeuglast 

(M8-Schrauben)

  

Fz (statisch) 

Mx/My (dynamisch) 

Mz (dynamisch) 

±1800 N 

±1800 Nm 

±750 Nm 

Luftkanäle  Pneumatikschaltplan 

 Verbindungen, werkzeugseitig 

Pne0182-001 (Abschnitt 2.8) 

8 X G 1/8ò 

 

HINWEIS! Werkzeuge können an der Werkzeugbefestigung mit sechs M10-
Schrauben befestigt werden. Alternativ kann die Werkzeugbefestigung am Werkzeug 
mit sechs M8-Schrauben befestigt werden. 
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2.8 Pneumatikschaltplan Pne0182-001 
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2.9 Technische Hinweise 

2.9.1 Beschränkung der Roboterbewegung 

Beschränkungen der Beweglichkeit des 5-Achsen-Roboters sind für einige Robotermodelle 
möglich. Für weitere Informationen Fa. Robot System Products kontaktieren. 

2.9.2 Funkenbildung 

WARNUNG!  
Strom- und Spannungssignale beim Ankoppeln der Werkzeugbefestigung 
abschalten und trennen. Die Vorgehensweise soll Funkenbildung zwischen den 
Signalstiften und der Werkzeugbefestigung verhindern. 

2.9.3 Roboter-Adaptersätze 

Der Flansch des Werkzeugwechslers ist mit Befestigungsbohrungen nach ISO 9409 versehen. 
Auch für andere Lochkreis-Adapterplatten, die zwischen dem Werkzeugwechsler und dem 
Roboterflansch montiert werden, erhältlich. Die Bestellnummern sind kundenspezifisch, 
abhängig vom Robotertyp. 

2.9.4 Werkzeugbahnhof 

HINWEIS! 
Um die Zuverlässigkeit und Langlebigkeit des Werkzeugwechslers zu gewährleisten, 
muss der Werkzeugbahnhof sowohl stabil konstruiert als auch ausreichend befestigt 
sein. 

HINWEIS! 
Der Werkzeugbahnhof darf nicht federgelagert sein! 

Für geeignete Werkzeugbahnhöfe siehe Abschnitte 3.38 bis 3.42. 

2.9.5 Werkzeugidentifikation 

Steckbrücken bei den Signalen der Werkzeugbefestigung können genutzt werden, um 
Informationen darüber zu erhalten, welche Werkzeugbefestigung mit dem Werkzeugwechsler 
gekoppelt ist. 
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3 MODULE UND OPTIONALE MODULE 

3.1 Führungsstifte. Artikel: P1314 

 

 

Enthält 3 Führungsstifte, die zur besseren Ausrichtung mit der Werkzeugbefestigung beim 
Ankoppeln verwendet werden können und die Lebensdauer der nicht-federgelagerten 
Signalstifte verlängern. Für die Montage auf dem Werkzeugwechsler P1301A, P1401 oder 
P1801. 

HINWEIS!  
Empfohlen bei Verwendung der Module P1356, P1368, P1375, P1307 und P1322. 

Technische Daten 

Gewicht 0,05 kg 
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3.2 Magnetischer Sensor TC Geöffnet/TC Geschlossen. Artikel: P1324 

 

Ein magnetischer Sensor, der bei entriegeltem Werkzeugwechsler das +24V-Signal "TC 
Geöffnet" gibt und ein magnetischer Sensor, der bei verriegeltem Werkzeugwechsler das +24V-
Signal "TC Geschlossen" gibt. Kann an nur einer vorgesehenen Position auf dem 
Werkzeugwechsler montiert werden. 

HINWEIS! Erfordert die Option P1311, Signalschnittstelle Souriau 17 Signale, oder 
P1338, Signalschnittstelle Souriau 30 Signale. 

 

Technische Daten 

Gewicht 0,15 kg 

Elektrische 

Schnittstelle 

Schaltplan 

M8 3P, A-kodiert 

M8 3P, A-kodiert 

E0199-186 (Abschnitt 3.2.1) 

24V, 0V,  TC Geöffnet 

24V, 0V, TC Geschlossen 
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3.2.1 Schaltplan E0199-186 für P1324 
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3.3 Modul 12 x Signale, roboterseitig. Artikel: P1305 

 

Übertragt 12 elektrische Signale zur Werkzeugbefestigung über federgespannte Signalstifte. 
Kann an drei verschiedenen Stellen auf dem Werkzeugwechsler montiert werden. Für eine 
gemeinsame Nutzung auf der Werkzeugbefestigung mit dem optionalen Modul P1306. 

Technische Daten 

Gewicht 0,2 kg 

Elektrische 

Schnittstelle 

Schaltplan 

Verbindung, roboterseitig 

Gesamtzahl der am Werkzeug 

verfügbaren Signale 

E0182-001 (Abschnitt 3.4.1) 

Souriau 12P (UT001412PH) 

12 x (1A, 60V) 

Anschlussätze 

(optional) 

P8006 (Signale oder Servo) 

P8006-1 (Signale oder Servo) 

P8006-2 (Signale oder Servo) 

P8116-30 (Signale) 

Souriau 12S (gerade, 0,52-1,5 mm2) 

Souriau 12S, (gewinkelt, 32-0,52 mm2) 

Souriau 12S, (gewinkelt, 52-1,5 mm2) 

Souriau 12S mit 3 m Kabel, offenes 

Ende 
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3.4 Signalmodul 12 x Signale, werkzeugseitig. Artikel: P1306 

 

Überträgt 12 Signale an das Werkzeug. Für die Montage an der Werkzeugbefestigung und 
gemeinsame Nutzung mit dem optionalen Modul P1305 auf dem Werkzeugwechsler. 

Technische Daten 

Gewicht 0,1 kg 

 Elektrische 

Schnittstelle 

Schaltplan 

Verbindung, werkzeugseitig 

E0182-001 (Abschnitt 3.4.1) 

1m-Kabel (0,5 mm²), offenes Ende 
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3.4.1 SchaltplanE0182-001 für P1305 und P1306 
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3.5 Signalmodul 12 x Signale (für TC-Sensoren), roboterseitig. 
Artikel: P1371 

 

Übertragt 10 elektrische Signale zur Werkzeugbefestigung über federgespannte Signalstifte. Für 
die Montage an einer vorgesehenen Position am Werkzeugwechsler und verwendet gemeinsam 
mit dem optionalen Modul P1370 an der Werkzeugbefestigung. Am Gehäuse sind 2 separate 
M8-Kontakte für Sensoren für den Anschluss des Magnetsensors P1324 angebracht. 

Technische Daten 

Gewicht 0,2 kg 

Elektrische 

Schnittstelle 

Schaltplan 

Verbindung, roboterseitig 

Signale gesamt 

Spezialsignale 

Signale verfügbar am 

Werkzeug 

E0182-092 (Abschnitt 3.6.1) 

Souriau 12P (UT001412PH) 

12 x (1A, 24V) 

TC Geöffnet, TC Geschlossen 

8 + 24V, 0V 

Sensor-Schnittstelle M8 3S, A-kodiert 

M8 3S, A-kodiert 

24V, 0V,  TC Geöffnet 

24V, 0V, TC Geschlossen 

Anschlussätze 

(optional) 

P8006 (Signale oder Servo) 

P8006-1 (Signale oder Servo) 

P8006-2 (Signale oder Servo) 

P8116-30 (Signale) 

Souriau 12S (gerade, 0,52-1,5 mm2) 

Souriau 12S, (gewinkelt, 32-0,52 

mm2) 

Souriau 12S, (gewinkelt, 52-1,5 mm2) 

Souriau 12S mit 3 m Kabel, offenes 

Ende 
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3.6 Signalmodul 12 x Signale (4 x M8), werkzeugseitig. Artikel: P1370 

 

Überträgt 10 Signale an das Werkzeug. Für die Montage an der Werkzeugbefestigung und 
gemeinsame Nutzung mit dem optionalen Modul P1371 auf dem Werkzeugwechsler. 

Technische Daten 

Gewicht 0,2 kg 

 Elektrische Schnittstelle Schaltplan 

Verbindungen, werkzeugseitig 

E0182-092 (Abschnitt 3.6.1) 

4 x M8 4S (0,2 m Kabel) 
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3.6.1 Schaltplan E0182-092 für P1371 und P1370 
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3.7 Signalmodul 12 x Signale (M23), roboterseitig. Artikel: P1354 

 

Überträgt 12 elektrische Signale an die Werkzeugbefestigung. Kann an drei verschiedenen 
Stellen auf dem Werkzeugwechsler montiert werden. Für eine gemeinsame Nutzung auf der 
Werkzeugbefestigung mit dem optionalen Modul P1355. 

Technische Daten 

Gewicht 0,2 kg 

 Elektrische 

Schnittstelle 

Schaltplan 

Verbindung, roboterseitig 

 

Gesamtzahl der am Werkzeug 

verfügbaren Signale 

E0182-073 (Abschnitt 3.8.1) 

M23 12P (Phoenix 1592574, Einsatz 

1597635) 

12 x (2A, 60V) + PE 
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3.8 Signalmodul 12 x Signale (M23), werkzeugseitig. Artikel: P1355 

 

Überträgt 12 Signale an das Werkzeug. Für die Montage an der Werkzeugbefestigung und 
gemeinsame Nutzung mit dem optionalen Modul P1354 auf dem Werkzeugwechsler. 

Technische Daten 

Gewicht 0,2 kg 

 Elektrische 

Schnittstelle 

Schaltplan 

Verbindung, werkzeugseitig 

E0182-073 (Abschnitt 3.8.1) 

M23 12S (Phoenix 1592574, Einsatz 

1599343) 
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3.8.1 Schaltplan E0182-073 für P1354 und P1355 
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3.9 Signalmodul 17 x Signale (für TC-Sensoren), roboterseitig. 
Artikel: P1311 

 

Übertragt 17 elektrische Signale zur Werkzeugbefestigung über federgespannte Signalstifte. Für 
die Montage an einer vorgesehenen Position am Werkzeugwechsler und die gemeinsame 
Verwendung mit den optionalen Modulen P1312 oder P1332 an der Werkzeugbefestigung. Am 
Gehäuse sind 2 separate M8-Kontakte für Sensoren für den Anschluss des Magnetsensors 
P1324 angebracht. 

Technische Daten 

Gewicht 0,2 kg 

Elektrische 

Schnittstelle 

Schaltplan 

 

Verbindung, roboterseitig 

Signale gesamt 

Spezialsignale 

Signale verfügbar am 

Werkzeug 

E0182-002 (Abschnitt 3.10.1) und E0182-041 

(Abschnitt 3.11.1) 

Kompaktes Souriau 19P (UT0W01419PH) 

19 x (1A, 30V) 

TC Geöffnet, TC Geschlossen 

15 + 24V, 0V 

Sensor-Schnittstelle M8 3S, A-kodiert 

M8 3S, A-kodiert 

24V, 0V,  TC Geöffnet 

24V, 0V, TC Geschlossen 

Anschlussätze 

(optional) 

P8008 (Signale) 

P8008-1 (Signale) 

P8149-30 (Signale) 

Kompaktes Souriau 19S (gerade) 

Kompaktes Souriau 19S (gewinkelt) 

Kompaktes Souriau 19S mit 3 m Kabel, offenes 

Ende  
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3.10 Signalmodul 17 x Signale, werkzeugseitig. Artikel: P1312 

 

 

Überträgt 17 elektrische Signale an das Werkzeug. Für die Montage an der 
Werkzeugbefestigung und gemeinsame Nutzung mit dem optionalen Modul P1311 auf dem 
Werkzeugwechsler. 

Technische Daten 

Gewicht 0,1 kg 

 Elektrische 

Schnittstelle 

Schaltplan 

Verbindung, werkzeugseitig 

E0182-002 (Abschnitt 3.10.1) 

1m Kabel (17x0,34 mm2), offenes Ende 
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3.10.1 Schaltplan E0182-002 für P1311 und P1312 
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3.11 Signalmodul 17 x Signale, werkzeugseitig. Artikel: P1332 

 

Überträgt 17 elektrische Signale an das Werkzeug. Für die Montage an der 
Werkzeugbefestigung und gemeinsame Nutzung mit dem optionalen Modul P1311 auf dem 
Werkzeugwechsler. 

Technische Daten 

Gewicht 0,1 kg 

 Elektrische 

Schnittstelle 

Schaltplan 

Verbindung, werkzeugseitig 

E0182-041 (Abschnitt 3.11.1) 

M12 17S (Phoenix 1556294) 
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3.11.1 Schaltplan E0182-041 für P1311 und P1332 

 
















































































































