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(QUIENES SOMO0S?

Como especialistas en automatiza-
cion de procesos productivos para
el sector del autémovil, en Misati
sabemos cdmo ayudarle a conseguir
una alta produccién con sus garras

de robot con la minima inversion.

Desde el diseno de la garra de
robot ultraligera hasta su puesta en
marcha, Misati le acompana en todo
momento, asesorandole en cues-
tiones técnicas y ofreciéndole su
know-how para que usted consiga

producciones sumamente elevadas.

Para ello contamos con:

Empresa / Servicios

PRODUCTO DE CALIDAD
Todos los elementos de sujecion
neumaticos de Misati tienen una
garantia de 7 anos o 20 millones

de ciclos. Calidad significa ahorrar en
recambios.

TECNOLOGIA PATENTADA
¢Quiere conocer la mas avan-
zada y moderna tecnologia en
garras? En el dpto. de [+D de
Misati disehamos y desarrollamos todos

nuestros componentes y hemos patentado
nuestra tecnologia.

FABRICACION PROPIA
La fabricacion en serie de todos
nuestros elementos, con maquinas
de control numérico de ultima
generacion, nos permite ofrecer la mejor
calidad al mejor precio.

RED DE DISTRIBUCION
Contamosconunaredmundialde
distribuidores y asesores téc-
nicos. Consulte nuestra web

www.misati.com para contactar con su

asesor mas cercano.

CURSOS DE FORMACION
Impartimos formacion espe-
cializada a automatizadores e
integradores centrandonos en
como conseguir la maxima productividad
y fiabilidad en el proceso de manipula-
cion con garras ultraligeras.

© Sistema patentado por MISATI 0-03




Garras de robot ultraligeras

UN NUEVO CONCEPTO
DE GARRA DE ROBOT

Misati tiene una larga experiencia en el diseno
y fabricaciéon de garras de robot tubulares
para el sector del automdvil. Son garras
complejas y muy robustas, pues deben
soportar entornos tan exigentes como la

soldadura por resistencia y al arco.

Pero existen muchos otros procesos en los

que una garra tan pesada y voluminosa ra-

lentiza la produccién y encarece el proyecto.

0-04 @ sistema patentado por MISATI

Pensando en esos procesos Misati ha con-
cebido sus nuevas garras de robot ultra-
ligeras, igual de fiables y precisas, pero
mucho mds productivas y econémicas que

las tubulares.

MAS PRODUCTIVAS

Al ser garras de robot de bajo peso,
podra utilizar robots mas pequefos y

productivos.

Aunque el robot trabaje a una gran velo-
cidad y, por tanto, esté sometido a altas
aceleraciones, el elevado esfuerzo de
sujecion de nuestras bridas neumaticas
le permitira sujetar cualquier pieza con

total seguridad.

Con la garra ultraligera se reducen las
incidencias y paros productivos debidos
a roturas del cableado, ya que los cables
eléctricos y los tubos neumaticos estan
protegidos, aunque siempre accesibles.

MAS ECONOMICAS

e Lagarrade robot ultraligera esta forma-
da por menos piezas y de menor coste.

» Como la garra ultraligera pesara menos,
se podran utilizar robots mas pequenos

y econdémicos.

SIN PUESTA A PUNTO

» Se acabaron las costosas e intermina-
bles puestas a punto. Le entregaremos

su garra de robot montada, ajustada y

verificada, lista para ser utilizada.

© Sistema patentado por MISATI 0-05



Garras de robot ultraligeras

NUEVA GENERACION
DE SOPORTES
DE TECNOPOLIMERO

Nuestra nueva garra de robot es ultraligera
porque, al utilizar tecnopolimero en nues-
tros soportes y uniones, hemos reducido el
peso de la garra en un 55,96% en compara-
cion con la garra tubular de aluminio.

El resultado es una garra no sélo mas lige-
ray econdmica, sino también mas sencilla

de disenar, facil de montar y mds precisa

de ajustar.

0-06 © Sistema patentado por MISATI

CARACTERISTICAS
DEL TECNOPOLIMERO

El tecnopolimero escogido

es una poliamida con mezcla de
fibra de vidrio que destaca por sus
propiedades:

MECANICAS

e Altarigidez, tenaz y compacto

» Buen comportamiento en cargas
estdticas, dinamicas y vibraciones

» Alta estabilidad dimensional

» Buena elasticidad sometido a deforma-
cion y fatiga

* Resistente al impacto

« Elevada resistencia a la traccién y al
desgaste

* Repetitividad productiva

FISICAS

¢ Densidad = 1,56 kg/dm3

* Resistencia quimica a disolventes,
carburantes, aceites, etc.

¢ Aislante eléctrico

¢ Ignifugo. Resistencia al calor superior a
120°C

¢ Buena mecanizacion

e Facil de mantener

MEDIOAMBIENTALES

¢ Material reciclable y no contaminante
* Consume menos energia que el acero

o el aluminio en su elaboracion

© Sistema patentado por MISATI 0-07



Garras de robot ultraligeras

BRIDAS NEUMATICAS
PARA GARRAS DE ROBOT

En los utillajes nunca sobra espacio. Cuan-
do la garra de robot entra o sale del utillaje,
es facil que sus elementos terminales, las
bridas, colisionen con algun elemento del

utillaje.

¢Cual es la solucién?

292 daN

0-08 © sistema patentado por MISATI

Las bridas para garras de robot de Misati
son pequenas, ligeras y compactas. Alcan-
zan esfuerzos de sujecion muy elevados, de
hasta 292 daN, lo que les permite sujetar
piezas de gran volumen y peso, como el
lateral de un vehiculo, usando un didmetro

de s6lo 32 mm.

Incluso cuando el robot trabaje
a altas aceleraciones, las bridas
Misati sujetaran la pieza con total

seguridad, precision y fiabilidad.

GARANTIA:

El cuerpo de acero mecanizado y tratado,
el cilindro neumatico de alta estanqueidad
y el mecanismo de esfuerzo a rodadura
garantizan 20 millones de maniobras o

7 anos de buen funcionamiento, durante
los cuales el consumo en recambios serd
minimo.

MAXIMA PROTECCION:

Las conexiones traseras de las
bridas alejadas de la zona de
trabajo y los tubos y cables
protegidos por el interior de la
garra reducen los paros productivos
por roturas del cableado.

MAXIMA FIABILIDAD:

Los sensores de las bridas Misati detec-
tan la apertura y cierre de la brida, asi
como la presencia de la pieza a mani-
pular.

IRREVERSIBILIDAD:

Incluso si se corta el suministro de aire,
las bridas Misati se mantendran cerra-
das y al mismo esfuerzo.

ADAPTABLES A CUALQUIER PIEZA:

Las bridas Misati disponen de un amplio
programa de pisadores, todos estandar,
que se adaptaran a cualquier piezay le
ahorraran tiempo y costes al disefar su
garra de robot.

© Sistema patentado por MISATI 0-09
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Garra de robot ultraligera Garra de robot ultraligera

MONTAJES - Ejemplos de aplicaciones

MONTAJES - Ejemplos de aplicaciones

P-65X90-L
TAP-30X80A-L P-65X90-L
. TAP-30X80A-L

(cap. 5)

SPT-30
(cap. 4)

TUBAC-30X4-350-400
(cap. 4)

TUBA-30X4-L
(cap. 4)

UPLR-30-30-ZT
(cap. 4)

UPLR-30-30-T
(cap. 4)

GC-20-RG-SO
(cap. 2)

GL-20-RG-SO

(cap. 2)

P-65X90-L
TAP-30X80A-L
(cap. 5)

SVT-30
(cap. 4)

TUBAC-30X4-350-400
(cap. 4)

UPLR-30-30-T
(cap. 4)

GL-20-RG-SO
(cap. 2)

Verifique el dltimo nivel de informacion en www.misati.com

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
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MONTAJES - Ejemplos de aplicaciones

Garra de robot ultraligera

P-65X90-L
TAP-30X80A-L
(cap. 5)

SPT-30
(cap. 4)

TUBAC-30X4-350-400
(cap. 4)

UCTR-30-30-T
(cap. 4)

GL-20-RG-SO
(cap. 2)

Garra de robot ultraligera

MONTAUJES - Ejemplos de aplicaciones

P-65X90-L
TAP-30X80A-L
(cap. 5)

SVT-30
(cap. 4)
TUBAC-30X4-350-400
(cap. 4)
UPLR-30-30-ZT
(cap. 4)
FSTI-38
(cap. 3)
MVRP-125
(cap. 3)

P-65X90-L
TAP-30X80A-L
(cap. 5)

SVT-30
(cap. 4)

TUBA-30X4-L
.4

UCTR-28-30
(cap. 4)

HTS-38
f (cap. 3)

MVRP-125
(cap. 3)

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
Verifique el dltimo nivel de informacion en www.misati.com



2 MINIBRIDAS

B Estampacion en caliente

B Minibrida GL -...-RG/RG1-S0
B Minibrida GC -...-RG/RG1-S0
B Minibrida GL -...-SC/SCL-S0
B Minibrida GC -...-SC/SCL-S0
B Centrador CR-...-S0

M Pisador con rétula

W Superficie de contorno

B Casquillo de centraje

H Kit de galgas

B Sensor de apertura/cierre de la brida
B Sensor de presencia de pieza

B Sensor lateral de presencia de pieza
H Cable y conector

B Recambio mecanico

B Recambio neumatico




MINIBRIDAS - ;Qué minibrida necesito?

Garra de robot ultraligera

GL-...-RG-S0 220 162 daN
GL-..-RG1-S0 232 292 daN

90° HORIZONTAL 1 15...70 2-07

GC-...-RG-S0 220 162 daN

GC RG1-S0 @32 182 daN 90° VERTICAL 1 15..70 2-09

CR-32-S0 232 43,4 daN VERIEAL 2-15

TRANSVERSAL

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
2-03 Verifique el altimo nivel de informacion en www.misati.com

Garra de robot ultraligera

MINIBRIDAS - {Qué minibrida necesito?

.-SC-S0 020 162 daN
...-SCL-S0 032 292 daN

GC-...-SC-S0 220 103 daN
GC-...-SCL-S0 032 205 daN

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
Verifique el Gltimo nivel de informacion en www.misati.com

90°

14+14
45°+45°
90°+90°

HORIZONTAL

VERTICAL

2

13..40

20...32

2-11

2-13



MINIBRIDAS - Ejemplo de pedido Garra de robot ultraligera

GL-20-RG-S0

TIPO DE PINZA J \— SIN SENSOR

GL, GC,CR S0
DIAMETRO DEL EMBOLO TIPO DE PISADOR
20,32 RG, RG1, SC, SCL, etc.

TIPO DE PISADOR

RG RG1 SC SCL

ES POSIBLE COMBINAR DISTINTOS PISADORES (PAG. 2-17 A 2-19)

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
2-05 Verifique el altimo nivel de informacion en www.misati.com

Garra de robot ultraligera MINIBRIDAS - Estampacién en caliente
EE-xx4/xx9

Preparadas para la transferizacién de chapas a 1000 °C

mas alejadas del foco de calor.

para altas temperaturas.

en polimero fluorado.

preparados y reforzados para
soportar mejor el calor.

M GL-20-RG (EE-204/209)

Ejemplos de aplicaciones

Cualquier pinza que aparece en este catalogo
puede servirse en su versidn para altas temperaturas.

M GC-20-RG (EE-254/259) W GL-20-SC (EE-204/209)

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
Verifique el Gltimo nivel de informacion en www.misati.com 2-06



GL-...-RG/RG1-S0

Garra de robot ultraligera

GL-20-RG-SO
GL-32-RG-SO

GL-20-RG1-S0
GL-32-RG1-S0

M Presion de trabajo: 6 bar (maxima: 10 bar)

B Material: Acero al carbono mecanizado y endurecido

TIPO MOMENTO DE SUJECION FUERZA DE APRIETE EMBOLO
GL-20-RG-SO 60 Nm 162 daN 220
GL-32-RG-S0 150 Nm 292 daN 32
GL-20-RG1-SO 60 Nm 162 daN 220
GL-32-RG1-S0 150 Nm 292 daN 232

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
2-07 Verifique el altimo nivel de informacion en www.misati.com

CONSUMO

16,2 cm?

59 cm®
16,2 cm?®

59 cm®

PESO
0,80 kg
1,65 kg
1,80 kg
1,65 kg

Garra de robot ultraligera

GL-...-RG/RG1-S0

Rétula grafilada

Sensor lateral opcional

/SI-.,. (cap. 2)

-

[_G
©0
|

P Disponible para estampacién en caliente y soldadura.
TIPO A B c D E F G H 21

GL-20-RG-SO 1545 70 535 635 37 32 17 30  M8X40
GL-32-RG-S0 2095 91 78 87,9 514 42 23 40 M10x50
GL-20-RG1-S0 1545 70 535 635 37 32 13 M8X40
GL-32-RG1-S0 2095 91 78 87,9 514 42 17  M10x50

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
Verifique el Gltimo nivel de informacion en www.misati.com

GL-20-RG-SO
GL-32-RG-SO

GL-20-RG1-SO
GL-32-RG1-S0
J K
31,5 | 135
45,9 23
31,6 | 135
45,9 23

35

52
&3
52

M5
G1/8

M5
G1/8

2-08



GC-...-RG/RG1-S0

Garra de robot ultraligera

Garra de robot ultraligera

GC-...-RG/RG1-S0

GC-20-RG-S0
GC-32-RG-SO

M Presion de trabajo: 6 bar (maxima: 10 bar)

B Material: Acero al carbono mecanizado y endurecido

TIPO
GC-20-RG-S0
GC-20-RG1-S0
GC-32-RG-S0
GC-32-RG1-S0

2-09

MOMENTO DE SUJECION
60 Nm
60 Nm
150 Nm
150 Nm

FUERZA DE APRIETE
103 daN
103 daN
182 daN
182 daN

GC-20-RG1-S0
GC-32-RG1-S0

EMBOLO CONSUMO

920 16,2 cm?®
220 16,2 cm?®
232 59 cm?
232 59 cm?

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
Verifique el altimo nivel de informacion en www.misati.com

PESO
0,80 kg
0,75 kg
1,50 kg
1,35 kg

Rétula grafilada

(@)
1
gIre
m
<
[©]
& S
L
(&)
= = o
KL AT
Sensor lateral opcional
Tttt H Sl-... (cap. 2)
ul o g
(s o

P Disponible para estampacién en caliente y soldadura.

TIPO A B © D E F G H
GC-20-RG-SO 188 70 1115 31,5 265 32 17 30
GC-20-RG1-S0O 188 70 1115 315 265 32
GC-32-RG-SO 260 91 1604 459 365 42 23 40
GC-32-RG1-S0 260 91 160,4 459 365 42

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
Verifique el Gltimo nivel de informacion en www.misati.com

28
28
40

40

Qo

13
13
22

22

GC-20-RG-S0
GC-32-RG-S0

GC-20-RG1-SO
GC-32-RG1-S0
K L M
10 32 12
10 32 12
12 42 18
14 42 18

N
M5

M5
G'8

G'e

0
M8X30
M10X40
M8X30

M10X40

22
22
30

30



GL--SCISCL-SO Garra de robot ultraligera

GL-20-SC-S0
GL-32-SC-S0

GL-20-SCL-S0
GL-32-SCL-S0

M Presion de trabajo: 6 bar (maxima: 10 bar)
B Material: Acero al carbono mecanizado y endurecido

TIPO MOMENTO DE SUJECION FUERZA DE APRIETE EMBOLO CONSUMO PESO
GL-20-SC-S0 60 Nm 162 daN 220 16,2 cm?® 0,80 kg
GL-20-SCL-S0 60 Nm 162 daN 220 16,2 cm? 0,80 kg
GL-32-SC-SO 150 Nm 292 daN 232 59 cm? 1,65 kg
GL-32-SCL-S0 150 Nm 292 daN 232 59 cm?® 1,65 kg

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
2-11 Verifique el altimo nivel de informacion en www.misati.com

Garra de robot ultraligera

GL-...-SC/SCL-S0

A-SC-... | GBK-..|

A-SCL-.../ GBK-...

’_i_}
©©

Sensor lateral opcional

GL-20-SC-S0
GL-32-SC-S0

GL-20-SCL-SO
GL-32-SCL-S0

Sl-... (cap.2)

P> Disponible para estampacion en caliente y soldadura.

TIPO A B C D E F G H a J K
GL-20-SC-SO 1545 70 535 635 37 32 17 30 28 13 M5
GL-20-SCL-SO 1545 70 535 635 37 32 17 13 28 13 M5
GL-32-SC-S0 2095 91 78 879 514 42 23 40 40 22 G
GL-32-SCL-S0 2115 91 78 87,9 514 42 23 17 40 22 G'®

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
Verifique el Gltimo nivel de informacion en www.misati.com

L M N 0 P Q R S
10 35 17 MéX20 315 9 3 22

10 35 17 Mé6X20 315 9 3 22

12 52 25 M8x25 459 11 8 30

14 52 25 M8X25 459 11 3 30



GC-...-SC/SCL-S0

Garra de robot ultraligera

GC-20-SC-S0
GC-32-SC-S0

GC-20-SCL-S0
GC-32-SCL-S0

M Presion de trabajo: 6 bar (méxima: 10 bar)

W Material: Acero al carbono mecanizado y endurecido

TIPO MOMENTO DE SUJECION ~ FUERZA DE APRIETE EMBOLO  CONSUMO PESO
6C-20-5C-50 60Nm 103 daN 020 16,2 cm? 0.80 kg
6C-20-5CL-50 60Nm 103 daN 020 16,2 cm? 0.90 kg
6C-32-5C-50 150 Nm 182 daN 032 59 cm? 1,50 kg
6C-32-5CL-50 150 Nm 182 daN 032 59 cm 1,60kg
2-13 e e itmo nvelde ot macion &n www misat om

Garra de robot ultraligera

GC-...-SC/SCL-S0

N
.
T T
QIhB
[an]
<
o
18}
[a]
o
remmsm==e /S (cap.2)
=
w I o J/_I %_
] B

A-SC-.../ GBK-...

_Sensor lateral opcional

P> Disponible para estampacion en caliente y soldadura.

TIPO A B
GC-20-SC-SO 188 70
GC-20-SCL-S0 205 70
GC-32-SC-S0 260 91
GC-32-SCL-S0 283 91

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.

c D E
11,5 315 265
111,56 31,5 265
160,4 459 365
160,4 459 365

F
32
32
42
42

Verifique el Gltimo nivel de informacion en www.misati.com

G
17
17
23
23

H
30
13
40
17

4]l
28
28
40
40

32

32
42
42

GC-20-SC-S0
GC-32-SC-S0

A-SC-.../ GBK{...|/

GC-20-SCL-S0
GC-32-SCL-S0
M N 0
12 M5 MéX20
12 M5 MéX20
18 G'®  M8X25
18 G"®  M8X25

22
22
30
30



MINIBRIDAS - Centrador CR-...-S0 Garra de robot ultraligera Garra de robot ultraligera MINIBRIDAS - Centrador CR-...-S0

@z He

X001 W
R
Nw

OT (X4)
oK 7
Rl = i .
St i |
= =
o H.&.H ©) Ve O{
= ] }
==} ==} i _}_l'
H7 H7
H S
o PU(x4) oV 7
T N
Sensor lateral opcional
(0] Sl-... (cap. 2)
w
o

M Presién de trabajo: 6 bar (maxima: 10 bar) P Antigiro + 0,1°
B Material: Acero al carbono mecanizado y endurecido P Disponible para estampacion en caliente y soldadura.

CR-32-S0 240 91 114 40 42 15 22 10 40 22 40 M6 35 G1/8 2 55 17,5 95 11 5 M5 25 20 25 30 9x2,1 Mé6x7

CR-32-S0 43,4 daN 37,7 daN 232 59 cm?® 1,60 kg

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.

2-15 Verifique el altimo nivel de informacion en www.misati.com Verifique el Gltimo nivel de informacion en www.misati.com

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica. 2-16



MINIBRIDAS - Pisador con rétula Garra de robot ultraligera
R...

H RP-... ®RGD-... B RG-... HRGI-...

éll.

B Recomendamos la utilizacion de la rétula

plana (RP-...0 RGD-...) para la sujecién de
piezas delicadas.

(1) Para superficies de chapas complejas

|

aconsejamos la utilizacion de la rétula
RGI-...

%
{

B RP-.. HBRGD-.. BRG-... u RGI-... B RN-...

Ejemplos de aplicaciones

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
2-17 Verifique el dltimo nivel de informacién en www.misati.com

Garra de robot ultraligera MINIBRIDAS - Pisador con rétula
R...
H RP-... B RGD-... WRG-... H RGI-...
B A 0,05
- . ‘Pﬂ :0,03

%
il sune
C " J — &
[a} =] : oA
o
- ERN-...
18} O
B,
f—
P Tornilleria incluida a
B Material: acero endurecido y delrin (RGD-...)
B Material: acero endurecido (RP-..., RG-..., RGI-...,RN-...)
B Material: neopreno (RN-...)
B Recomendamos la utilizacion de la rétula plana
(RP-..., RGD-... RN-...) para la sujecién de piezas delicadas. ‘ oA ‘

RP-08/D 16 M8 9 48 63 RGD-20 M8 416 0
RP-10/D 20 M0 1 54 64 84 RGD-32  M10 519 0

RG-20 M8 40 RGI-20 8 5 9 12 6

RG-32 M10 50 RGI-32 M10 6 9 14 6

RG-20-30 M8 30

© W v o

RG-32-40  M10 40

RN-08/D 16 M8 18 43

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
Verifique el dltimo nivel de informacion en www.misati.com

RP-08/D

RP-10/D

RGD-20

RGD-32

RG-20

RG-32

RG-20-30

RG-32-40

RGI-20

RGI-30

RN-08/D

0,030-0,034

0,063-0,072
0,011
0,021
0,012
0,022

0,01

0,030-0,034

2-18



MINIBRIDAS - Superficie de contorno Garra de robot ultraligera Garra de robot ultraligera MINIBRIDAS - Casquillo de centraje
SC-... CC-...

@A h6

7B

- = i
I : :
| Zona a mecanizar por el cliente
segun contorno de la pieza
a sujetar.
o ; et
D001 W Aconsejamos la utilizacién de cC-20 0,01
I casquillos de centraje (CC-...) CC-32 0,01
en la sujecién de la brida para
CC-SC-20 0,02
soportar fuerzas laterales y
su correcto posicionamiento. Ce-SC<2 Bz
B Material: F-114 Pavonado
Ejemplos de aplicaciones Ejemplos de aplicaciones

A-SC-20 50 13 30 17 9 Mé 13 CC-20 7 3l 4
A-SC-32 35 17 40 23 " M8 17 CC-32 9 6,1 4
A-SCL-20 50 13 30 17 9 Mé (18] CC-sC-20 7 &1 B
A-SCL-32 70 17 40 23 " M8 17 CC-SC-32 9 6,1 5

o . Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica. Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica. . .
2-19 ]'llSQT] ’ ‘ Verifique el Gltimo nivel de informacién en www.misati.com Verifique el dltimo nivel de informacién en www.misati.com IlllsnTl ’ ‘ 2-20



MINIBRIDAS - Kit de galgas Garra de robot ultraligera

GBK-...
ﬁ,
L
=
I_J
H GBK-20 m GBK-32
¢
]
a
&

B La utilizacion del Kit de Galgas (GBK-...) permite
un ajuste en altura de 0 a 2mm en las superficies
de contorno SC-...

Ejemplos de aplicaciones

GBK-20 30 17 13 9.2 0,1 0,2 03 05 1
GBK-32 40 23 17 11,2 0,1 0,2 03 05 1

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
2-21 Verifique el dltimo nivel de informacién en www.misati.com

Garra de robot ultraligera MINIBRIDAS - Sensor de apertura /cierre de la brida
Sl-...

F

i

A D

Conexionado eléctrico

(1) BN +

| ¢
{}-o/-o- (2) WH
g = [Hj pecl =il
©
J

PNP

NPN

i)
oo | BK
0 (3 BU 0
D
' JLL SI-20 0,02

A
SI-20N 0,02
Senal de posiciones extremas del brazo SI-32 0,02
SI-32N 0,02

P Tornilleria incluida
B Material: PA6 IP65
Ejemplos de aplicaciones

SI-20 42,2 26 8 110 M12X1 M4 SI-20N 42,2 26 8 110 M12X1 M4

SI-32 57,7 41 16 10 M12X1 M4 SI-32N 57,7 41 16 10 M12X1 M4

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
Verifique el dltimo nivel de informacion en www.misati.com 2-22



Garra de robot ultraligera MINIBRIDAS - Sensor lateral de presencia de pieza

MINIBRIDAS - Sensor de presencia de pieza Garra de robot ultraligera
SI-GL... SL-...-R
P T ~ D c -
’ ’ N \ e - RS N
s \ ’ A}
I \ 4 \
1 1 1 \
1 1 1 1
\ 1 H 1 1
\ 1 \ 1
— \ / \ 1
N " 4 \ /
< : N \Riglela aer’ea, . - g : \ *_ Regletaaérea ~
I: _________ =3 © Seao--7
} % -
<l o =
‘
0)<{>
<C. g
B
Conexionado eléctrico Conexionado eléctrico SL-20-R 0,05
SI-GL (SL-20-R / SL-32-R) SL-20N-R 0.05
ROR:)Y + (1) BN +
g | ! lwek o |1l ek SL-32-R 0,07
o @ & {}
(3) BU %_ (3) BU SL-32N-R 0,07
SI-GLN - N SL-20N-R / SL-32N-R
. . P Tornilleria y regleta incluida ( ) P Tornilleria y regleta incluida
— 1. BN + .
z I N §5 z I NI % B Material: F114, PLA
=z
<0> (3) BU _ = <0> (3) BU

Ejemplo de aplicacion Ejemplo de aplicacion

SI-GL 27 12 M8X1 2mm SL-20-R 69 42,5 30 14 4 mm
SI-GLN 27 12 M8X1 2mm SL-20N-R 69 42,5 30 14 4 mm
SL-32-R 93 60,5 38,6 14 4 mm
SL-32N-R 93 60,5 38,6 14 4 mm

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica. Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica. 2-24

2-23 Verifique el dltimo nivel de informacién en www.misati.com Verifique el dltimo nivel de informacion en www.misati.com



MINIBRIDAS - Cable y conector Garra de robot ultraligera
CS-...

CS-001/L  CS-005/L

]
(== _ -

CS-004/L

’jm

CS-003/L CS-006/L CS-007/L CS-008/L

mCS-008/L

2 WH

O

Cs-001/... M12X1
Cs-002/... M12X1
Cs-003/... M12X1
CS-004/... 600 1000 M12X1
CS-005/... 600 1000 M8X1
CS-006/... 2000 M8X1
Cs-007/... 2000 M8X1
Cs-008/... 1000 M12X1

Conectores sin Led , 4 polos, con un grado de
proteccion IP67 y con cables preparados para
ambientes agresivos (PUR)

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
Verifique el dltimo nivel de informacién en www.misati.com




MINIBRIDAS - Recambio mecanico Garra de robot ultraligera

KM...

KM-...
1- Casquillo interno
2 - Bulén

3 = Rodamientos (x2)

KMC-...
1- Casquillos internos (x2)
2 - Bulén

3 = Rodamientos (x2)

KM-20 GL-20-..-S0
KM-32 GL-32-..-S0
KMC-20 GC-20-...-S0
KMC-32 GC-32-..-S0
2-27 Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.

Verifique el dltimo nivel de informacién en www.misati.com

Garra de robot ultraligera

MINIBRIDAS - Recambio neumatico

1- Guia

2 - Junta torica (x3)

3 - Collarin

4 = Rascador

5 = Pistén de recambio

6 = Tornillo Allen

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
Verifique el dltimo nivel de informacion en www.misati.com

KJ-20

KJ-32

KJ-...

2-28



3 VENTOSAS

B Ventosa redonda
B Ventosa ovalada
B Soporte retractil
M Union ventosa




VENTOSAS - Ventosa redonda Garra de robot ultraligera Garra de robot ultraligera VENTOSAS - Ventosa ovalada

o RVRESSD 52 2y 7 GUEL MVOP-16X50 16X50 33 17 G1/4"-HE
— MVRP-40 42 22 17 G1/4"-HE
MVOP-23X60 26X62 26 17 G1/4"-HE
MVRP-50 52 28 22 63/2"-HE
A MVOP-30X90 32X92 26 17 G1/4"-HE
MVRP-60 63 31 22 63/8"-HE
MVOP-40X80 40X82 28 17 G1/4"-HE
MVRP-80 83 35 22 63/8"-HE
MVOP-50X100  50X102 31 22 G3/8"-HE
%) MVRP-100 103 36 22 63/8"-HE
o MVOP-60X120  60X123 33 22 63/8"-HE
D MVRP-125 128 43 22 63/8"-HE
I | smecss oo osames
MVRP-15-VK 14,5 255 14 G1/8"-HE S) ) K
MVOP-20X60-A  21,5X61,5 29 17 G1/4"-HE
MVRP-30-VK 30 29 14 G1/8"-HE C >
MVOP-30X80-A  31,3X81,3 325 22 63/8"-HE
MVRP-50-VK 50 32 17 G1/4"-HE AxB
MVOP-40X95-A  41,3X96,5 355 22 G3/8"-HE
MVRP-60-VK 60 335 17 G1/4"-HE
MVRP-80-VK 80 40 22 G1/4"-HE a
MVRP-95-VK 95 40 22 G1/4"-HE S

MVRP-53-A 53,5 30,5 22 G3/8"-HE
MVRP-80-A 79.5 45,5 22 G3/8"-HE

MVRF-22 21 25 16 G1/4"-HE @ - ©
MVRF-30 32 28 17 G1/4"-HE
MVRF-40 42 29 17 61/4"-HE \_ B J
MVRF-50 52 37 22 G3/8"-HE oA .
MVRF-60 63 41,5 22 G3/8"-HE
MVRF-80 83 50 22 G3/8"-HE / a)
MVRF-100 103 57 22 63/8"-HE ot ( < 7S\ N8 ®
MVRF-125 128 68 22 G3/8"-HE %
D

MVRF-30-VK 29 42 17 G1/4"-HE
MVRF-40-VK 38 41 17 G1/4"-HE
MVRF-50-VK 47 47,5 17 G1/4"-HE
MVRF-60-VK 59 49 17 G1/4"-HE
DRURESUS & &2 1z Gz MVOF-30X60  32X62 345 17 G1/4™-HE
MVRF-110-vK_ 110 69 G1/2'-HE MVOF-40X80  42X82 37,2 17 GI/4"-HE

MVOF-55X110 57X112 435 22 G3/8"-HE

MVOF-70X140 72X143 47,5 22 G3/8"-HE

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica. Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.

3-03 Verifique el dltimo nivel de informacién en www.misati.com Verifique el dltimo nivel de informacion en www.misati.com 3-04



VENTOSAS - Soporte retractil

FSTI-...

Ejemplos de aplicaciones

Carrera

-F-
il

OH

Garra de robot ultraligera

FSTI-38

FSTI-38-BG

FSTI-14

FSTI-14-BG

P Tornilleria incluida

0,29
0,30
0,29

0,30

B Material: duraluminio

W BG: bloqueo antigiro de

la ventosa

Carrera = estandar

W FSTI-38

® FSTI-38-BG

FSTI-38

FSTI-38-BG
FSTI-14
FSTI-14-BG

3-05

188
188
188
188

19
19
19
19

91
91
91
91

50
50
50
50

1/8-HE
1/8-HE
1/8-HE
1/8-HE

25
25
25
25

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
Verifique el dltimo nivel de informacién en www.misati.com

Garra de robot ultraligera

o
e
3 “ <
fa) .
I I
8] U
LE]
= ()12

Ejemplos de aplicaciones

VENTOSAS - Unién ventosa

HTS-38

HTS-14

HTS-...

0,16

0,16

P Tornilleria incluida
B Material: duraluminio

B BG: bloqueo antigiro de
la ventosa

Carrera = estandar

HTS-38

HTS-14

67
67

W HTS-38

40
40

12
12

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.

Verifique el dltimo nivel de informacion en www.misati.com

15
15

3/8-MA
1/4-MA

1/4-HE
1/4-HE

W HTS-14

80 28
80 28

3-06



SOPORTES

M Soporte tubo
B Tubo
B Union paralela

B Union paralela desplazada

B Uniodn giratoria




SOPORTES - ¢;Qué estructura necesito?

SPT-30
TUBAC-30X4-...
UPLR-28-30-T

SPT-30 4-05
TUBAC-30Xé4-... 4-07
UPLR-28-30-ZT 4-12

SPT-30 4-05
TUBA-30X4-L 4-07
UCTR-28-30-T 4-14

SVT-30 4-06
TUBAC-30Xé4-... 4-07
UPLR-28-30-T 4-10

Garra de robot ultraligera

SVT-30
TUBA-30X4-L
UPL-28-30-A

SVT-30 4-06
TUBA-30X4-L 4-07
UPL-28-30-ZA 4-11

SVT-30
TUBA-30X4-L
UCT-28-30-L

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
Verifique el dltimo nivel de informacién en www.misati.com




SOPORTES - Soporte tubo
SPT-...

Garra de robot ultraligera

SPT-30 0,28

P Tornilleria incluida
B Material: tecnopolimero

Ejemplos de aplicaciones

\

SPT-30 30 96 71 45 70 40

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
4-05 Verifique el dltimo nivel de informacién en www.misati.com

SOPORTES - Soporte tubo
SVT-...

Garra de robot ultraligera

T e P W

SVT-30 0,27

P Tornilleria incluida
B Material: tecnopolimero

Ejemplos de aplicaciones

SVT-30 30 70 45 45 70 40

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
Verifique el dltimo nivel de informacion en www.misati.com 4-06



SOPORTES - Tubo Garra de robot ultraligera
TUBA-... TUBA

TUBA-30X4-L

B Material: duraluminio

Los tubos pueden ser suministrados en cortes multiplos de 10mm.

TUBA-30X4-L

TUBAC-30X4-350-400

B Material: duraluminio

Los tubos pueden ser inistrados en cortes multiplos de 10mm.

TUBAC-30X4-350-400 22

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
4-07 Verifique el dltimo nivel de informacién en www.misati.com




SOPORTES - Unién paralela

Garra de robot ultraligera

UPL-...

UPL-28-30-A 0,11

UPL-40-30-T 0,12

P Tornilleria incluida
B Material: tecnopolimero o aluminio

Ejemplos de aplicaciones

Garra de robot ultraligera SOPORTES - Unién paralela

UPLR-...

oF

200
—

UPLR-25-30-T 0,20
UPLR-28-30-T 0,20
UPLR-40-30-A 0,20

P Tornilleria incluida
B Material: tecnopolimero o aluminio

Ejemplos de aplicaciones

UPL-28-30-A 28 30 86 121 36 36 25

UPL-40-30-T 40 30 86 130 39 49 25

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
4-09 Verifique el dltimo nivel de informacién en www.misati.com

UPLR-25-30-T 25 30 86 130 39 49 25
UPLR-28-30-T 28 30 86 130 39 49 25
UPLR-40-30-A 40 30 86 132 36 46 25

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
Verifique el dltimo nivel de informacion en www.misati.com 4-10



SOPORTES - Unién paralela desplazada Garra de robot ultraligera Garra de robot ultraligera

SOPORTES - Unién paralela desplazada

UPL-...-Z...

UPLR-...-Z...

D
D
C
C
ST N | S0 2= - s O u
s W
o
© : Pesolig)
o
- N \ UPLR-25-30-2T 0.21
UPL-28-30-ZA 017 T UPLR-28-30-ZT 021
T UPL-40-30-2T 016 UPLR-40-30-ZA 025

P Tornilleria incluida
B Material: tecnopolimero o aluminio

Ejemplos de aplicaciones Ejemplos de aplicaciones

P Tornilleria incluida
B Material: tecnopolimero o aluminio

UPL-28-30-ZA 28 30 86 121 36 34 104 25 30 UPLR-25-30-ZT 25 30 86
UPL-40-30-ZT 40 30 86 130 39 49 102 25 30 UPLR-28-30-ZT 28 30 86
UPLR-40-30-ZA 40 30 86

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
Verifique el dltimo nivel de informacion en www.misati.com

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
4-11 Verifique el dltimo nivel de informacién en www.misati.com

39 49 102 25 30
39 49 102 25 30
36 56 104 25 30
4-12



SOPORTES - Unién giratoria
UCT-...

Garra de robot ultraligera

©

k‘ q

UCT-28-30-L 0,16

UCT-40-30-T 0,18

P Tornilleria incluida
B Material: tecnopolimero o aluminio

Ejemplo de aplicacion

UCT-28-30-L 28 30 25 41,66,91,116

UCT-40-30-T 40 30 25 4b

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
4-13 Verifique el dltimo nivel de informacién en www.misati.com

Garra de robot ultraligera

SOPORTES - Union giratoria

©)

~—

Ejemplo de aplicacion

UCTR-...

0,20

UCTR-25-30-T
UCTR-28-30-T

UCTR-40-30-L

P Tornilleria incluida

0,20

0,26

B Material: tecnopolimero o aluminio

UCTR-25-30-T 25
UCTR-28-30-T 28
UCTR-40-30-L 40

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
Verifique el dltimo nivel de informacion en www.misati.com

30
30
30

25
25
25

49
49
56,81,106,131



5 PERFILES ESTRUCTURALES

B Conexionado neumatico
B Conexionado eléctrico
B Perfil

B Elementos del perfil

B Tapa

B Escuadra

B Placa Perfil

B Placa neumatica

B Conector eléctrico

B Elementos neumaticos




PERFILES ESTRUCTURALES - Conexionado neumatico Garra de robot ultraligera

| c L, i
onexion neumatica
I

I —— Conexion eléctrica

Tapa Placa Perfil Placa neumatica Tapa de perfil
TAP-65X90-PC PBPT-0001 PNP-01 TAP-30X80A-L

TA SUPERIQp

Placa neumética
PNP-01

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
5-03 Verifique el dltimo nivel de informacién en www.misati.com

Garra de robot ultraligera PERFILES ESTRUCTURALES - Conexionado eléctrico

| c L, i
onexion neumatica
|

I —— Conexion eléctrica

Tapa Placa Perfil
TAP-65X90-PC PBPT-0001

Conector eléctrico
PEP-GV-001

Tapa de perfil
TAP-30X80A-L

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
Verifique el dltimo nivel de informacion en www.misati.com

<A SUPERIQp

Conector eléctrico
PEP-GV-001

5-04



PERFILES ESTRUCTURALES - Perfil

Garra de robot ultraligera

P-...

2

W P-30X80-L

W P-30X80A-L W P-65X90-L

Ix (cm*) 6,86 119,47

ly (cm*) 55,89 61,48

wx (cm*) 26,55

wy (cm*) 18,92
Peso (kg/m) 2,2 21 4,6
Longitud max. (m) 3 3 3

B Material: duraluminio

30 45 8,2

P-30X80-L 80
P-30X80A-L 80 30 45 8,2
P-65X90A-L 90 65 45 8.2

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
Verifique el dltimo nivel de informacién en www.misati.com

5-05 MiSATj » &

Garra de robot ultraligera

PERFILES ESTRUCTURALES - Elementos del perfil
TAP-... ARI....

A CERN

B Material: PVC

TAP-30X80A-L 39

2D

B Material: acero

25 13 M8

ARI2634 6

MiSATjp ¢ s-06

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
Verifique el dltimo nivel de informacion en www.misati.com



PERFILES ESTRUCTURALES - Escuadra
ESC-40-T

PERFILES ESTRUCTURALES - Tapa

TAP-...
I 1

Garra de robot ultraligera Garra de robot ultraligera @

B

L
1

1@ onm dl

[
TAP-30X80E TAP-65X90-PC %
; pesolbo)

ESC-40-T 011

P Tornilleria incluida

P Tornilleria incluida
B Material: tecnopolimero

B Material: tecnopolimero

Ejemplo de aplicacion

Ejemplos de aplicaciones

TIPO A B (o} TIPO A B c D E
TAP-30X80E 30 2 80 ESC-40-T 78 40 45 27.5 40
TAP-65X90-PC 65 90
Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
5-08

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.

Verifique el altimo nivel de informacion en www.misati.com Verifique el Gltimo nivel de informacion en www.misati.com



PERFILES ESTRUCTURALES- Placa neumatica
PNP-01

Garra de robot ultraligera

Garra de robot ultraligera

PERFILES ESTRUCTURALES - Placa Perfil
PBPT-01

(o 0 0 -
© @ jj 8O
PEIT Se )
— Typs: ol m =2
X PBPT-01 o
. @ 3 R
7 — &l a
N ) L (& 2s
2 _F_ D
B E.

PNP-01 0,15

PBPT-0001 0,10
P Tornilleria incluida

P Tornilleria incluida
B Material: tecnopolimero B Material: tecnopolimero

Ejemplo de aplicacion

Ejemplo de aplicacion

13 PNP-01 70 66 45 41 12 6 8

PBPT-0001 80 80 54 45 40

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica. Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
Verifique el dltimo nivel de informacién en www.misati.com Verifique el dltimo nivel de informacion en www.misati.com 5-10



PERFILES ESTRUCTURALES - Conector eléctrico
PEP-GV-001

Garra de robot ultraligera

Z

S
5
17 .e[}@

i

8 contactos

r

o \
E
C

T pesotiol

PEP-GV-001 0,21

P Tornilleria incluida

Ejemplo de aplicacion

PEP-GV-001 36,5 60 70 33 45

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
5-11 Verifique el dltimo nivel de informacién en www.misati.com

Garra de robot ultraligera

PERFILES ESTRUCTURALES - Conector eléctrico

<0 conector conector
hembra macho

O (o)
[N
E
B c

Ejemplo de aplicacion

PEP-GV-H-002

Harting a determinar
por el cliente

Harting a determinar
or el cliente

PEP-GV-H-002 87,6 33,4

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
Verifique el dltimo nivel de informacion en www.misati.com

28

83

27



Elementos neumaticos

Garra de robot ultraligera

Regulador de caudal

Racor

Racor codo macho

3

Racor codo hembra

TIPO
% REG -M5-4

REG -1/8-6

o4

TIPO
R-M5-4
R-M5-6
R-1/8-4

R-1/8-6

R-1/8-8

RCH-1/4-8

TIPO

RC-1/8-8

A

RC-M5-4

%f RC-1/4-8

RCM-1/4-6
B
OA
r‘—“‘ TIPO
RCH-1/4-8

EEC

B Material: Tecnopolimero y latén, NBR

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
Verifique el altimo nivel de informacion en www.misati.com

OA

6

OA

A

OA
8

M5
G1/8

M5
M5
G1/8
G1/8
G1/8
G1/4

G1/8
M5

G1/4

G1/4

G1/4

Garra de robot ultraligera

Elementos neumaticos

Reductor

>

Racor T

.

Racor Y

Tapon

Tubo

. B |
<
< o
© g
g |
<T
Q
25m

Misati se reserva el derecho a modificar cualquier caracteristica.
Verifique el Gltimo nivel de informacion en www.misati.com

TIPO

RR-6-4

TIPO
RTM-1/4-6

TIPO

Y-6-6

TIPO
TAP-1/8

TIPO
T-4-A
T-6-A
T-8-A
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FORMAC'ON - Formacion Garra de robot ultraligera

Impartimos formacion especializada a
ingenierias, integradores y usuarios de
robots para que aprendan a disefnar
garras de robot mas ligeras y producti-

vas
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