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PRODUKTINFORMATION

EXZENTERSCHLEIFER PRS 350



PRS 350

EFFIZIENT. FLEXIBEL. NACHGIEBIG.
PNEUMATISCHER EXZENTERSCHLEIFER

PRS 350 - OPTIMALER SCHLEIFER FUR ROBOTEREINSATZ

Die Arbeitsschritte wie Schleifen und Polieren gehdren immer  GroRe Nachgiebigkeit von 16 mm ( 8) in axialer Richtung
noch zu den arbeits- und personalintensivsten Bereichen in- ermdglicht eine vereinfachte Roboterprogrammierung.
nerhalb der Oberflachenbearbeitung, sei es in der Automobil-,

Metall-, Kunststoff- 'OQer HoIzvera)rbeltenden Industne. : Durch verschiedene Aufsatze und Interfacepads kdnnen 150,
Dlu.rCE dgglautomi’ﬁl'?flerteréﬁc?fllg|f\r/]orgatngkterre|cht maf eine 125 oder 75 mm Schleifmittel beliebiger Hersteller verwendet
greichmarig geschiifiens Lbertiachenstruitur. werden. Auch Schleifhub von 2,5 oder 5 mm steht zur Wahl.

Das Schleifwerkzeug PRS 350 ist ausgefiihrt fiir den 24/7 : :
Dauereinsatz am Roboter. Fiir ein optimales Schleifbild kon- ~ Mittels verschiedener Adapter und Flanschen, PRS 350

nen die Drehzahl und die Anpresskraft individuell eingestellt kompatibel mit allen gangigen Cobot- und Industrieroboter-
werden. modellen der Hersteller: Yaskawa, Fanuc, ABB, Kuka, Staubli,

Hanwha, UR, Omron, Nachi...

DREHZAHL MAX. TELLER @
12000 1/MIN 70-125-150 MM
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1. Lamellenmotor

2. Luftanschluss

3. Schleifteller

4. Ausgleichslagergehduse
5. Normflansch

6. RGB Status LED

7. Luftverteiler

FUNKTIONSBESCHREIBUNG

Der Antrieb des Exzenterschleifers erfolgt tiber einen
leistungsstarken Lamellenmotor. Dieser wird mit gefilterter
und gedlter Luft angetrieben. Der Motor ist axial nachgiebig
gelagert, um Toleranzen an der Werkstlickoberflache
auszugleichen und eine konstante Anpresskraft beim Schleif-
bzw. Polierprozess zu gewahrleisten. Die Anpresskraft kann
uber einen Luftanschliiss separat angesteuert werden,
sodass eine variable Anpresskraft erreicht werden kann.

Der Exzenterschleifer kann wahlweise mit drei verschiedenen
Schleiftellerdurchmessern genutzt und optional mit einem
Anschluss fiir eine Absaugung ausgestattet werden.
Integrierte Endlagen Uberwachung (Optional) mittels

Axialer Ausgleich

A\
| 16 MM
VY

induktiver Sensoren kann programmtechnisch fiir
verschiedene Zwecke eingesetzt werden, wie z.B. Korrektur
in Z-richtung, VerschleiBkompensation etc.

Schlanke und kompakte Bauform, stabiles Aluminiumgehause
und Gewicht von unter 4 Kilo, sowie Modularer Aufbau
ermoglicht einfacher VerschleiBteil-Austausch fiir eine
maximale Anlagenverfiigbarkeit und einen minimierten
Ersatzteilbedarf.
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PRS 350

DIMENSIONEN UND TECHNISCHE DATEN

N
o~
R
B 195
150 @ 9mm @9mm
Zutuft  Abluft
2xD8mm @
Abluft "
[*$)
o
@8mm
2x@13 mm Zuluft
Anschluss Absaugung

1402

120

TECHNISCHE DATEN / TECHNICAL DATA:

Artikel-Nr.

Schleiftellergroe D [mm]
Ausgleichmechanismus

Ausgleichsweg Z (Max.) [mm]
Empfohlener Ausgleichsweg [mm]
Min./Max. Ausgleichskraft Ausfahren [N]
Min./Max. Ausgleichsdruck [bar]
Exzenter Hub [mm]
Vibration [m/s"2]
Motorleistung W]
Leerlaufdrehzahl [1/min]
Betriebsdruck [bar]
Gerausch-Emission [dB(A)]
Maximaler Luftverbrauch [I/min]
Luftanschluss Motor [mm]
Luftanschluss Ausgleich [mm]
Eigenmasse [ka]
Min./max. Umgebungstemperatur [°C]
Abmafe B x T x H (ohne Schleifteller) [mm]
Normflansch ISO 9409-1 [mm]

LED-Statusanzeige (Optional)
Ausgleichsweg Endlageiiberwachung (Optional)
Pneumatik Robot Steuerung PRC-2000 (Optional)
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_ Pneumatic Robot Orbital Sander PRS-350

11002
77 (Gewinde 1/4%), 125, 150 (Gewinde 5/16)

mit Eigengewicht-Ausgleichsfedern

16

15

100

3

25/5

2,48

250

12000

6,8

78

480

9

6

38

1-50

122 x 295 x 200

6 x @80 (Andere GroRen méglich)

24V RGB LED, 14 mm

Obere/Untere Endlage, Induktiver Naherungsschalter
Anpresskraft/Drehzahl Steuerung




PRS 350

TYPENSCHLUSSEL

Antriebsart
P = Pneumatisch
E = Elektrisch

Montageart

R = Roboter

S = Stationar
S = Schleifer
P = Polierer

E = Entgrater
SE = Senker

3 = bis 300 W

5= bis 1000 W
7= bis 2000 W
9= bis 3000 W

T

50 = Exzenter
77 = Rotierend
90 = Schwingend

WKZ-Aufnahme

Motorkiihlung

Roboterflansch (ISO 9409-1)

17 (18119 20 | 21
() A

A = Standard
B = Bohrfutter
C=M14x1,5

K = Konvektion
L = Luft Aktiv
W = Wasser

50 = 50 mm (Adapter 50/80)
63 = 63 mm (Adapter 63/80)
80 =80 mm

100 = 100 mm

125=125 mm

Endlage Sensoren

1 = Mit Sensoren
0 = Ohne Sensoren

3= 177 mm -1/4°

5= 125 mm - 5/16"
6= 150 mm - 5/16"
7=120 mm - M14

Absaugung
A = Mit Absaugung
0 = Ohne Absaugung

25=25mm
5=5mm
12=12mm
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Status LED
L = Mit LED (RGB)
0 = Ohne LED




PRS 350

AUSGLEICHSKRAFT

( Ausgleichskraft in Nm, PRS350, Teller 150mm A
70
60
50
1S
=
E
S 40
5
2 30
<C
20
10
O T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T 1
0,6 1 1,2 1,4 1,6 1,8 2 2,2 2,4 2,5
Versorgungsdruck in Bar
. J
Hinweis
Die Ausgleichskraft kann von Produkt zu Produkt variieren Die angegebene Ausgleichskraft stimmt nur mit den tatsach-
und sollte nur als Richtwert behandelt werden. Die tatsachli- lichen Werten tberein, wenn das Produkt horizontal montiert

che Kraftcharakteristik hangt von der Einbaulage und dem Zu-  und der Motor ausgeschaltet ist.
stand des Produkts ab. Der Ausgleichsdruck sollte abhangig

vom Material des Werksttlicks, vom Typ des Werkzeugs und

von der Menge des abzutragenden Materials gewahlt werden.
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NOTIZEN
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K-ROBOTS

Robert Bosch Str. 1

77871 Renchen

Mobil: +49 176 699 544 07
Mail. info@k-robots.de
www.k-robots.de
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