Kontaktlose Vakuumsauger

® Fiir den kontaktlosen Transfer von Werkstlicken
® |ax. Abstand fiir das Ansaugen des Werkstﬁcks:10 mm*

+ Siehe ,Hebekraft—-Abstand vom Werkstiick” auf den Seiten 11 bis 13.

Luftschicht

Werkstiick
) A <

Zwischen Werkstiick und kontaktlosem Vakuumsauger gibt es
eine Luftschicht, die ein kontaktloses Ansaugen erméglicht.

® Es sind zwei Ausfiihrungen erhaltlich.

B Zykloneffekt-Ausfiihrung

M Bernoulli-Effekt-Ausfiihrung

® groBe Hebekraft: max. 44 N* ® Amplitude des Werkstiicks wahrend des  ontaktioser vakuumsauger
* AuBen-g Gehause [mm]: 100 mm Greifvorgangs: max. 10,01 mm*
Hebekraft (Betriebsdruck: 0.4 MPa) # Solarbatterie-Siliziumzelle  ——
(CJ125 mm, t = 250 um) i - 1
50 * unter SMC-Bedingungen ?A jtud Werkstlick
/ (Berechnung: Seite 3) mplitude | (Solarbatterie-Siliziumzelle)
40 / Vibrationen (Betriebsdruck: 0.1 MPa)
Z 5 /( Zykloneffekt- _| 05
5 / Ausfiihrung 0.4
8 20 / 0.3
T / € 0.2
10 // % 0.1 /
Zykloneffekt-Ausfihrung mit niedrigem Gehausequerschnitt E 0 Wmm
o S ST 3 01
0 20 40 60 80 100 g o
GroBe [mm] 03
® 5 GroBen [mm] erhaltlich: ©20/040/060/080/0100 2;‘
Zykloneffekt-Ausfiihrung mit 05 ! Zeit [s] 18 2 25
niedrigem Gehausequerschnitt
,( ° \ ® 6 GroBen [mm] erhaltlich: 40/260/280/
([ & 2100/0120/3150
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Serie XT661

B Zykloneffekt-Ausfiihrung

groBer Vakuumbereich,

Methode von SMC

gréBeres Vakuum im
mittleren Bereich

| Druckverteilung in Héhenrichtung

0= ) e kontaktloser Vakuumsauger

gleichmaBige Druckverteilung

urspriingliche Zykloneffekt-

kleiner Vakuumbereich,

Wit dem Original SMC-Strémungskanal-Design wird ein Zykloneffekt erzeugt, der eine groBe
Ansaugflache und eine gleichmaBige Druckverteilung schafft!

0 (ANR)]

Druckverteilung in Durchmesserrichtung |

AuBen-g Gehduse [mm] 20 40 60 80 100
Druckluftverbrauch [L/min 77 148 148 148 258
Hebekraft [N] 4.3 14 21 26 44

prinzip

-

Druckluftanschluss

Betriebsdruck: 0.4 MPa

o Zykloneffekt-Ausfiihrung

Druckluft aus dem Versorgungsanschluss wird aus der
Duse auf der konkaven Ansaugflache ausgeblasen und
erzeugt so einen Wirbelstrom. Der Wirbelstrom wird aus
dem Zwischenraum zwischen dem kontaktlosen
Vakuumsauger und dem Werkstiick an die Atmosphére
abgelassen.

Dadurch erzeugt der Zykloneffekt einen Vakuumbereich
im Wirbelstrom und das Werkstlck kann ohne es zu
beriihren angehoben werden. Durch die Zentrifugalkraft
des Wirbelstroms entsteht eine gréBere Hebekraft.

)

e Verschiedene Werkstiick-Ansaugmethoden stehen zur Verfligung.

verpackte Werkstiicke

luftdurchldssige Werkstiicke 0. A. ' durchkontaktierte Leiterplatten o. A.

Werkstiickbreite
[um]

300

o Fettfrei

® Bestelloptionen

Mit Dampfscheibe aus Polyurethan® (-X207)
® Abschwéchung von StoBeinwirkungen und Vermeidung [
von Schéden wahrend des Hebevorgangs [H

© |nstallation einer Fiihrung nicht erforderlich
* auBBer 820

Siehe Seite 8.

Dampfscheibe aus Polyurethan

N

® Das Innenteil kann ausgebaut und gereinigt werden.

Mit Mehrfachanschluss (-X211)
Das Vorhandensein eines Werkstiicks kann durch
Installation eines Sensors gepriift werden.

=
()

Sensoranschluss

Druckluftanschluss

empfohlener Sensor

Drucksensor
Serie PSE540

R
Durchflusssensor
Serie PFMV

Informationen zur Auswahl und Verwendung des Sensors finden Sie in der Bedienungsanleitung.

SVC




Kontaktloser Vakuumsauger Serie X T66 1

Il Zykloneffekt-Ausfiihrung mit niedrigem Gehausequerschnitt (-X260)

Bauhéhe: 1.8 mm

Gewicht ca. 1 _3 g* AuBen-g Gehause [mm] 20 25
« AuBen-g Gehause [mm]: 20 mm Druckluftverbrauch [L/min 31 31
(ANRY)]
Hebekraft [N] 1.4 2

Betriebsdruck: 0.4 MPa

@ Kann am Ende eines Roboterarms montiert werden.
® Zwei GréBen (220 und 25 mm) sind erhdltlich.

o

kontaktloser Vakuumsauger

Roboterarm

TS

Werkstuck (Halbleiterscheiben usw.)

e Montage

Tragen Sie Klebemittel auf die Fladche auf, die sich auf der Seite des Druckluftanschlusses am kontaktlosen
Vakuumsauger befindet und montieren Sie den kontaktlosen Vakuumsauger auf der Ausriistung.
(Achten Sie darauf, dass das Klebemittel den Druckluftanschluss nicht verstopft.)

O
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Serie XT661

B Bernoulli-Effekt-Ausfiihrung

Mit dem Original SMC-Stromungskanal-Design wird der Bernoulli-Effekt erzeugt
und die Amplitude des Werkstiicks wird wahrend des Greifvorgangs unterdruickt!

® Reduzierte Amplitude des Werkstlicks

GroBe: [1120 mm GroBe: 6100 mm Berechnung
0.5 0.5
04 04 Nadel Laser-Wegmessung
22 0.3 ] kontaktloser Vakuumsauger
= . 0.2
E = Saugerhub Fuhrung
£ os g 01 =
R ] D s m_u
= =]
g— -0.1 _é' -0.1 Ib’ |
0.2 < 02 Werkstuck
0.3 0.3 Amplitude | (Solarbatterie-Siliziumzelle)
-0.4 0.4
05 05 <Bedingungen> Solarbatterie-Siliziumzelle
) 0.5 1 15 2 25 o 0.5 1 15 2 25 []125 mm Breite: 250 um
Zeit [s] Zeit [s] Betriebsdruck: 0.1 MPa
> -
e =
&~ I - -
AuBen-g Gehduse [mm]| 40 60 80 100 | (1120 | (1150
Druckluftverbrauch
[L/min (ANR)] 98 98 98 156 291 291
Hebekraft [N] 2.2 4.1 5.1 7.8 17 14

Betriebsdruck: 0.4 MPa

Funktions- Druckluft wird radial abgelassen

prinzip
« &
)

e

y N

Werkstuck

N

Druckluftanschluss

e Bernoulli-Effekt-Ausfiihrung

Druckluft aus dem Versorgungsanschluss wird radial aus der Diise auf der konvexen
Ansaugfléche ausgeblasen.

Der radiale Strom wird aus dem Zwischenraum zwischen dem kontaktiosen Vakuumsauger
und dem Werkstiick an die Atmosphére abgelassen. Die Druckluft zwischen dem
kontaktlosen Vakuumsauger und dem Werkstiick wird in Richtung der Peripherie gesaugt.
Infolgedessen entsteht in der Mitte ein Bereich mit Vakuum und das Werkstiick kann ohne
es zu ber(ihren angehoben werden.

Das Original SMC-Strdmungskanal-Design sorgt dafir, dass die Druckluft radial abgelassen
wird. Auf diese Weise werden Wellen verhindert, die durch Pulsationen und den Wirbelstrom
verursacht werden. Dies ermdglicht eine Minimierung der Werkstiick-Amplituce.

B

® \lerschiedene Werkstiick-Ansaugmethoden stehen zur Verfiigung.

Solarbatteriezelle . A. Jll Elektrodenmaterialien o. A. JIsolierungsplatte o. A.
e
"Tz)

o
o

Werkstlckbreite ¢,
[um]

<
T

N
[(

() verringerte Drehlast : keine Richtwirkung der Wirbelstromluft
e standardisierter Mehrfachanschluss™ « auser 040 mm
o fettfrei

® Das Innenteil kann ausgebaut und gereinigt werden.

O
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Kontaktloser Vakuumsauger Serie X T66 1

Druckregler

2/2-Wege-Ventil
oo S g
)

Druckluft g
allgemein

(Filtrationsgrad: 0.3 um)

[Membrantrockner Supermlkrofllter Geruchsfllter

2/2-Wege-Ventil

Druckregler
1

Ve

olfreie
Druckluft
: AME i _AMF
(Filtrationsgrad:  (Filtrationsgrad:
0.01 um) 0.01 um)

Fertigung in Reinrdumen
gereinigte Bauteile
Versand in doppelter Verpackung

Nahere Angaben finden Sie auf der SMC-Webseite.

http://www.smcworld.com

AR-X2400 (6lfrei)

I VXZ (weitere Option/dlfrei)
ARM10 (6lfrei) !

1 VQ2-X2 (Slfrei)

[ Reinraum-

Regler ] [2/2-We9e-Ventil] [Reinluﬂfilter]

i LLB Modularisierung des Durchflussschalters, Reglers, I
y Druckschalters, 2/2-Wege-Ventils und Filters.

(Filtrationsgrad: 0.01 pum)

ZSNC



Serie XT661
Modellauswahl

Auswahlverfahren

Kl Prifen Sie das Werkstiick und die Betriebsbedingungen.

1) Prufen Sie die Art des Werkstiicks und dessen GroRe und Gewicht.

2) Priifen Sie die entsprechende Fihrung fir die Transfermethode des Werkstiicks und den Abschnitt ,Auswahl“ (Seite 7).
Prifen Sie den Abstand zwischen dem Werkstlick und dem kontaktlosen Vakuumsauger.

3) Prufen Sie den Betriebsdruck, der dem kontaktlosen Vakuumsauger zugefihrt wird.

1 Priifen Sie die Hebekraft.

1) Ermitteln Sie die Hebekraft, die dem Abstand zwischen dem Werkstick und dem [Zykloneffekt-Ausfiihrung 260]

kontaktlosen Vakuumsauger bei unterschiedlichen Betriebsdruck-Werten entspricht. 30 T
<Lesen des Diagramms> o 0.4 (MPa)
Beispiel: ,Zykloneffekt-Ausfiihrung 960", ein Betriebsdruck von 0.2 MPa, ein 0:|3(lv||Pa
Werkstlckgewicht von 50 g (0.49 N) und ein Abstand von 1 mm zwischen z 20 -
Werkstlck und kontaktlosem Vakuumsauger. K |
. 215 0.2 (MPa)
<Prifverfahren> 2 N
Ermitteln Sie anhand des Diagramms ,Zykloneffekt-Ausfiihrung 260“ die Hebekraft, T 10N X 01 (MPa)
indem Sie den Schnittpunkt zwischen dem Abstand von 1 mm zwischen dem 5= NI
Werkstlick und dem kontaktlosen Vakuumsauger und dem Betriebsdruck von 0.2 MPa r\,\\\z~
finden. Ziehen Sie eine horizontale Linie von diesem Punkt aus in Richtung der % 1 2 3 456 7 8 9 10
vertikalen Achse, um die Hebekraft zu ermitteln. Abstand zum Werkstiick [mm]

2) Multiplizieren Sie die ermittelte Hebekraft mit einem Sicherheitsfaktor und legen Sie so
die vorlaufige Hebekraft fest. Die vorlaufige Hebekraft wird anhand der folgenden Formel berechnet. (Anm.: Die vorldufige Hebekraft ist
die Hebekraft, die nach Beriicksichtigung des Sicherheitsfaktors fir die Auswahl des kontaktlosen Vakuumsaugers herangezogen wird.)

F = f x (1/t) F: vorlaufige Hebekraft [N] f: Hebekraft [N] t: Sicherheitsfaktor ... min. 2

3) Vergleichen Sie die ermittelte Hebekraft und das Werkstiickgewicht und bestimmen Sie die GréBe und Anzahl der kontaktlosen
Vakuumsauger derart, dass folgendes erflllt wird: vorldufige Hebekraft > Werkstiickgewicht.

<Prifverfahren>
Wenn Folgendes gilt: vorlaufige Hebekraft > Werkstickgewicht, kann der kontaktlose Vakuumsauger unter diesen
Bedingungen verwendet werden.
Wenn Folgendes gilt: vorlaufige Hebekraft < Werkstiickgewicht, muss die GroBe des kontaktlosen Vakuumsaugers bzw. die
Anzahl der verwendeten kontaktlosen Vakuumsauger erhéht werden.
Die erforderliche Anzahl der kontaktlosen Vakuumsauger wird anhand der folgenden Formel ermittelt.

N = (9.8 X W/1000)/(F) - Mmoo o N: Anz.[Stk] W:Werkstickgewicht g] F: vorliufige Hebekraft [N] 9.8: Fallbeschleunigung [mis?

El Bestimmen Sie die Anordnung der kontaktlosen Vakuumsauger.

<Prufverfahren>
Bestimmen Sie die Positionen der kontaktlosen Vakuumsauger unter Berlcksichtigung der zu verwendenden kontaktlosen
Vakuumsauger sowie des Werkstlickgleichgewichts.

Erhdéhen Sie bei einem unzureichenden Gleichgewicht des Werkstiicks wahrend des Hebevorgangs die GréBe oder die Anzahl
der kontaktlosen Vakuumsauger.
# Das 0. g. Auswahlverfahren gilt fur allgemeine kontaktlose Vakuumsauger und ist somit nicht bei allen Vakuumsaugern anwendbar.

Kunden missen eigene Tests durchfiihren, um auf der Grundlage der Testergebnisse die GréBe und das jeweilige Modell der
kontaktlosen Vakuumsauger zu bestimmen.

O
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Kontaktloser Vakuumsauger Serie X T66 1

Auswahlbeispiele fir den kontaktlosen Vakuumsauger

LIS THPE Flr groBe Werkstucke

o WerkstiickgroBe: 2200 x 2500 x 0.7 mm
o Werkstiickgewicht: 9.7 kg

® Abstand zum Werkstiick: 0.8 mm

® Betriebsdruck: 0.3 MPa

LINENED TR Flr kleine Werkstucke

o WerkstiickgroBe: (1100 x Plattenstarke 3 mm
o Werkstiickgewicht: 300 g

® Abstand zum Werkstiick: 1 mm

® Betriebsdruck: 0.2 MPa

0.2 MPa

] Werkstlck

(1) Priifen Sie die Werkstiick- und Betriebsbedingungen.

1) WerkstlckgréBe: [1100 x Plattenstéarke 3 mm
Werkstuckgewicht: 300 g

2) Flhrung: auf dem Werkstick durch Verwendung eines externen Anschlags
Abstand zum Werkstuck: 1 mm

3) Betriebsdruck: 0.2 MPa

(2) Priifen Sie die Hebekraft.

1) Prifen Sie anhand des Diagramms (Hebekraft Abstand zum
Werkstlck) die Hebekraft bei einem Betriebsdruck von 0.2 MPa
und einem Abstand von 1 mm zwischen dem Werkstlck und
dem kontaktlosen Vakuumsauger flr die jeweilige GroBe.

XT661-2A: 0.8 N XT661-4A:3.8 N XT661-6A:5.9 N
XT661-8A:7.5 N XT661-10A: 14.4 N

2) Berechnen Sie die vorlaufige Hebekraft unter Berlcksichtigung
eines Sicherheitsfaktors von 2.

XT661-2A: F=fx (1/)=0.8x(1/2)=0.4N
XT661-4A: F=fx (1/)=3.8x(1/2)=1.9N
XT661-6A: F=1x (1/t)=5.9x (1/2) =2.95 N
XT661-8A: F=fx (1/t)=7.5x(1/2)=3.75N
XT661-10A: F=fx (1/t)=14.4x(1/2)=7.2N
3) Stellen Sie sicher, dass ,vorlaufige Hebekraft > Werkstiickgewicht“.
Wandeln Sie das Werkstiickgewicht [g] in die Kraft [N] um.

300 g — 300 x 9.8/1000 = 2.94 N
Fur ein Werksttickgewicht von 300 g (2.94 N)
XT661-6A: vorlaufige Hebekraft 2.95 N > Werkstiickgewicht 300 g (2.94 N)

XT661-8A: vorlaufige Hebekraft 3.75 N > Werkstiickgewicht 300 g (2.94 N)
XT661-10A: vorlaufige Hebekraft 7.2 N > Werkstiickgewicht 300 g (2.94 N)
In diesem Fall gilt ,vorlaufige Hebekraft > Werkstlckgewicht".
Wahlen Sie fir dieses Werkstlick das Modell XT661-6A.
Die zu verwendende Anzahl der kontaktlosen Vakuumsauger ist 1.

(1) Priifen Sie die Werkstiick- und Betriebsbedingungen.
1) WerkstuickgroBe: 2200 x 2500 x 0.7 mm
Werkstuckgewicht: 9700 g
2) Fiihrung: am Ende des Werkstlicks
Abstand zum Werkstiick: 0.8 mm
3) Betriebsdruck: 0.3 MPa

(2) Priifen Sie die Hebekraft.

1) Prifen Sie anhand des Diagramms (Hebekraft Abstand zum
Werkstlick) die Hebekraft bei einem Betriebsdruck von 0.3 MPa
und einem Abstand von 0.8 mm zwischen dem Werkstuick und
dem kontaktlosen Vakuumsauger fir die jeweilige GroBe.

XT661-10A: 22.4 N

2) Berechnen Sie die vorlaufige Hebekraft unter Beriicksichtigung
eines Sicherheitsfaktors von 2.

XT661-10A: F =fx (1/t)=22.4x (1/2) =11.2N

3) Stellen Sie sicher, dass ,vorlaufige Hebekraft > Werkstiickgewicht®.
Wandeln Sie das Werkstlickgewicht [g] in die Kraft [N] um.

9700 g — 9700 x 9.8/1000 = 95.06 N
XT661-10A: vorlaufige Hebekraft 11.2 N < Werkstiickgewicht 9700 g (95.06 N)

In diesem Fall wird die Bedingung ,vorldufige Hebekraft >

Werkstlckgewicht” nicht erflllt, daher missen mehrere kontaktlose

Vakuumsauger verwendet werden. Die Anzahl der erforderlichen

kontaktlosen Vakuumsauger wird anhand folgender Formel ermittelt.

N = (9.8 x W/1000)/(F) = (9.8 x 9700/1000)/(11.2) =9

--- Aufrundung bis zur nchstgré3ten ganzen Zahl.

Wahlen Sie fir dieses Werkstlick das Modell XT661-10A.
Die zu verwendende Anzahl der kontaktlosen Vakuumsauger ist 9.

(3) Bestimmen Sie die Anordnung der kontaktlosen Vakuumsauger.

1) Installieren Sie unter Berlcksichtigung des Schwerpunkts und der
Durchbiegung des Werkstlicks neun kontaktlose Vakuumsauger,
damit es gleichmaBig gehalten wird.

(= Bei einer Durchbiegung lasst die Hebekraft nach.)

(3) Bestimmen Sie die Anordnung der kontaktlosen Vakuumsauger.

1) Installieren Sie die kontaktlosen Vakuumsauger am Schwerpunkt
(in der Mitte) des Werkstiicks und stellen Sie sicher, dass wahrend
des Hebevorgangs keine Probleme mit dem Gleichgewicht des
Werkstlicks bestehen.

O
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Serie XT661

Auswahl

Beschleunigung/Winddruck/StoBkréafte

Fir den Werksticktransfer muss nicht nur das Werkstiickgewicht beriicksichtigt werden, sondern auch die
Beschleunigung, der Winddruck und die StoBkrafte (siehe Abb. 1). Besondere Vorsicht ist bei Verwendung flacher,
grofflachiger Platten geboten. Hier miissen besondere MafBnahmen ergriffen werden, wie z. B. die Installation
einer Schutzabdeckung gegen Winddruck. Wahlen Sie des Weiteren selbst bei Erfilllung der Forderung vorlaufige
Hebekraft > Werkstiickgewicht vorsorglich eine groBere GroBe. Die Stabilitét des Hebevorgangs nimmt in der
Regel in Bezug zu der Beschleunigung, dem Winddruck und den StoBkraften proportional zum Durchmesser zu.

Abb. 1
StoBkrafte \ StoBkréafte
Winddruckl lWinddruck
Beschleunigung Beschleunigung
——— =

Werkstiickgleichgewicht

Installieren Sie den kontaktlosen Vakuumsauger in einer Position, in der das Werkstiick
kein Moment erzeugt (siehe Abb. 4). Installieren Sie bei Hebevorgéngen von flachen,
groBflachigen Platten mit mehreren kontaktlosen Vakuumsaugern diese so, dass sie in
Bezug auf die das Werkstiickgewicht ausgeglichen erzeugt (siehe Abb. 5).

Abb. 4

Positionen des kontaktlosen
Vakuumsaugers und des Werkstlicks | Vakuumsaugers und des Werkstticks

L__ N )

L — | L ]
Moment<}g

Positionen des kontaktlosen

Schutzabdeckung
gegen Winddruck

Horizontale Kraft

Kontaktlose Vakuumsauger erzeugen keine hemmende Kraft, die eine horizontale Bewegung des Werkstiicks
verhindert. Daher muss am Ende des Werkstiicks eine Fiihrung installiert werden (siehe Abb. 2).

Abb. 2

In horizontaler Richtung gibt es
keine hemmende Kraft.

horizontal

-

Hemmende Kraft in horizontaler

horizontal Richtung mittels Fihrung

-

GréBe des kontaktlosen Vakuumsaugers und des Werkstlicks
Verwenden Sie einen kontaktlosen Vakuumsauger mit einer Flache, die kleiner ist als die Werkstiickfléche.
Wenn die Fldche des kontaktlosen Vakuumsaugers groBer ist als die des Werkstiicks, entsteht kein
Vakuumbereich und demzufolge wird keine Hebekraft erzeugt (siehe Abb. 3).

Abb. 3
Werkstiick-_ GréBe des kontaktlosen | Werkstlick-_ GroBe des kontaktlosen
bereich Vakuumsaugers bereich Vakuumsaugers
[ {—— ] [

Abb. 5
Positionen der kontaktlosen Vakuumsauger und des Werkstlicks

Positionen der kontaktlosen Vakuumsauger und des Werkstlicks

Einbaulage

Der kontaktlose Vakuumsauger wird grundsétzlich horizontal eingebaut.
Wenn der kontaktlose Vakuumsauger schrég oder vertikal eingebaut wird,
muss zusatzlich eine Fuhrung installiert und ein passender Sicherheitsfaktor
(min. 2) beriicksichtigt werden.

| Sicherheitshinweise fir verschiedene Werkstiicke

Werkstiicke mit Offnungen

Je nach GroBe und Verteilung der Offnungen kann das Werkstiick méglicherweise
nicht gehoben werden. Das Heben des Werkstlicks ist nur dann sichergestellt, wenn
die Gesamtfldche der Offnungen im Verhéltnis zur Ansaugflache (Offnungsverhéltnis)
max. 1 % betragt. In diesem Fall ist jedoch die Hebekraft eingeschrénkt, so dass ein
geeigneter Betriebsdruck und Sicherheitsfaktor angewandt werden miissen.

Werkstiicke mit konkaver/konvexer Flache

Je nach GroBe der konkaven/konvexen Fléche kann das Werkstiick mdglicherweise nicht
gehoben werden. Auf der Grundlage des Werkstiickgewichts muss hier ein geeigneter
Betriebsdruck zugefiihrt und ein passender Sicherheitsfaktor beriicksichtigt werden.

Schmale Werkstiicke

Wenn der Betriebsdruck den erforderlichen Wert Uberschreitet, kann das
Werkstiick aufgrund der Hebekraft verformt oder beschédigt werden. Ebenso
kénnen Vibrationen am Werkstiick auftreten. Um dies zu vermeiden, darf kein
Betriebsdruck zugefiihrt werden, der den erforderlichen Wert tbersteigt.

Weiche Werkstiicke

Weiche Werkstlicke werden leicht verformt. Daher haben sie die Tendenz,
die Unterseite des kontaktlosen Vakuumsaugers zu berihren. Bitte
beachten Sie vor der Verwendung, dass das Werkstlck u. U. den
kontaktlosen Vakuumsauger beriihren kann.

Sonstige Sicherheitshinweise

Bei dem Modell XT661-2A darf die Schraubverbindung fir den
Versorgungsanschluss nur eine bestimmte max. Gré3e haben. Verwenden
Sie eine Schraubverbindung mit einem Anschlussgewinde, das einen
AuBen-g von max. 8 mm und eine Schlisselweite von max. 8 mm hat. Bei
Verwendung gréBerer GroBen kénnen sich die Schraubverbindung und
der Kopf der Befestigungsschraube mdglicherweise behindern.

7

N

verwendbare Schraubverbindung
- Gewinde-AuBen-g: max. 68 mm
SW: max. 8 mm

Befestigungs-
schraube




Kontaktloser Vakuumsauger Serie X T66 1

Installieren Sie bei Verwendung eines kontaktlosen Vakuumsaugers eine Fihrung.

Sehen Sie unter Berucksichtigung der Anwendungen und/oder Konfiguration des Werkstlicks eine
FOhrung vor. Beachten Sie dabei die folgenden Installationsbeispiele:

Griinde fiir die Installation einer Filhrung

H Halten eines Werkstiicks

Kontaktlose Vakuumsauger erzeugen keine hemmende Kraft,
die eine horizontale Bewegung des Werkstlicks verhindert.
Installieren Sie zum Halten des Werkstlicks eine Fihrung am

Installationsbeispiele

Il Am Ende des Werkstiicks

B Verhindern von Beriihrung
Je nach Betriebsbedingungen kann das Werkstick
moglicherweise mit dem kontaktlosen Vakuumsauger in
Berihrung kommen. Installieren Sie eine Flhrung, die einen
bestimmten Abstand zwischen dem Greifer und dem Werkstlick
aufrechterhélt, um diesen Kontakt zu vermeiden.

I Auf dem Werkstiick (Verwendung in Kombination mit normalen Vakuumsaugern)

Werkstuck

Ende des Werkstuicks.
- &

normaler
Vakuumsauger

Durch Installation einer FUhrung
am Ende des Werkstlicks wird
der Kontaktbereich so klein wie
moglich gehalten.

Bei Verwendung mehrerer kontaktloser Vakuumsauger

H Auf dem Werkstiick (externer Anschlag)

Bestimmen Sie die Position des
Werkstlicks mit normalen Vakuum-
saugern. Verwenden Sie fir den
Werkstlicktransfer zusatzlich einen
kontaktlosen Vakuumsauger.

Dies minimiert die Berlihrung des
Werkstlicks wahrend des Transfers.

B Mit Dampfscheibe aus Polyurethan

einstellbarer |
Anschlagbolzen P
L=

Anschlagbolzen sind optional erhaltlich und kénnen separat
bestellt werden. Siehe Seite 10.

I
Il

Werkstuck

Anm.) Bei Verwendung einer Fiihrung mit Dd&mpfscheibe aus Polyurethan siehe
Hebekraft-Abstand zum Werkstiick auf Seite 11. Stellen Sie anschlieBend
die Hebekraft ein, die einem Abstand von 1.0 mm zwischen dem
kontaktlosen Vakuumsauger und dem Werksttick entspricht.

Mithilfe der Anschlagbolzen kann der Abstand zwischen dem
kontaktlosen Vakuumsauger und dem Werkstick eingestellt
werden.

Der Anschlagbolzen ist mit einer Dampfscheibe aus Polyurethan
ausgestattet, um die StoBeinwirkung zu minimieren und Schaden
wéhrend des Hebevorgangs am Werkstiick vorzubeugen.

N

Der kontaktlose Vakuumsauger kann zusammen mit einer
Dampfscheibe aus Polyurethan verwendet werden, so dass keine
Fihrung erforderlich ist.



Kontaktloser Vakuumsauger

Serie XT661

Bestellschliissel

Technische Daten

Zykloneffekt-

Ausfuhrung

XT661 -

Gehause-AuBen-g ——

2A

Wirbelstrom-Richtung

R | im Uhrzeigersinn

2A 20 mm
4A 40 mm
6A 60 mm
8A 80 mm
10A | 100 mm

L | gegen den Uhrzeigersinn

Zykloneffekt-Ausfuhrung mit

niedrigem Gehausequerschnitt

XT661 -

2A

R|- X260

° Gehéuse-AuBen-g l
2A 20 mm
3A 25 mm

lWirbeIstrom-Richtung
R im Uhrzeigersinn
L |gegen den Uhrzeigersinn

Bernoulli-Effekt-Ausfihrung

XT661-

4C

- X321

i lGehéuse-Auﬂen-a
| 4C | 39mm
w 6C 59 mm

8C 79 mm
10C| 99 mm

Bernoulli-Effekt-Ausfihrung

120E

- X322

XT661-

lGehéusegréBe
120E| 120 mm
150E| 150 mm

Zubehor

= A

ohne

Fuhrungseinheit

Anschlagbolzeneinheit

ZERN
oA

N

2A 4A 6A 8A 10A
AuBen-o Gehause [mm] 20 40 60 80 100
AnschlussgroBe M5 x 0.8 Rc 1/8
Medium Druckluft*
Betriebsdruck 0.01 bis 0.5 MPa
Priifdruck 0.75 MPa

Umgebungs- und Betriebstemperatur

-5 bis 60°C (kein Gefrieren)

Schmierfett

fettfrei

Gehausematerial

A2017

Gewicht [g]

125 | 49 | 114 [ 206 | 310

x Druckluft-Reinheitsgrad: JIS B 8392-1 (ISO8573-1) Reinheitsgrad 4, 4, 2
oder hoéher

2A 3A
AuBen-o Gehause [mm] 20 25
AnschlussgréBe 01.6
Medium Druckluft*
Betriebsdruck 0.01 bis 0.5 MPa
Priifdruck 0.75 MPa

Umgebungs- und Betriebstemperatur

-5 bis 40°C (kein Gefrieren)

Schmierfett

fettfrei

Gehausematerial

A2017

Gewicht [g]

1.33 \ 2.13

* Verwenden Sie Klebemittel flr die

Montage des kontaktlosen Vakuumsaugers.

# Druckluft-Reinheitsgrad: JIS B 8392-1 (ISO8573-1) Reinheitsgrad 4, 4, 2

oder héher
4C | 6C | 8C | 10C | 120E | 150E
AuBen-g Gehéuse [mm] 39 59 79 99 120 | 150
AnschlussgroBe M5 x 0.8 Rc 1/8
Medium Druckluft*
Betriebsdruck 0.01 bis 0.4 MPa
Priifdruck 0.6 MPa

Umgebungs- und Betriebstemperatur

-5 bis 40°C (kein Gefrieren)

Schmierfett

fettfrei

Gehausematerial

PBT

Gewicht [g] 26

| 55 [ 108 ] 170 | 260 | 410

x Druckluft-Reinheitsgrad: JIS B 8392-1 (ISO8573-1) Reinheitsgrad 4, 4, 2
oder hoher




Kontaktloser Vakuumsauger Serie X T66 1

Separat bestellbare Optionen: externer Anschlagbolzen

Bestell-Nr. Einstellbereich [mm] | A B|C|D M
MXQ-A627 5 16.5
MXQ-A627-X11 15 265 | 25| 7|3 | Mox08
MXQ-A827 5] 16.5
A MXQ-A827-X11 15 26.5 |3 835 M6 x 1
MXQ-A827-X12 25 36.5
MXQ-A1227 5 20
H [" MXQ-A1227-X11 15 30 (4 |12 |4 M8 x 1
— — = MXQ-A1227-X12 25 40
U MXQ-A1627 5 245
- MXQ-A1627-X11 15 345 |5 |14 |4 M10 x 1
MXQ-A1627-X12 25 445
c |.D|  Dampfscheibe MXQ-A2027 5 27.5
(Polyurethan) MXQ-A2027-X11 15 375 |6 |17 |5 | M12x1.25
N - ) ) ) MXQ-A2027-X12 25 47.5
Hinweis: zusatzliche Befestigungsmuttern sind von Kunden beizustellen. MXQ-A2527 5 355
MXQ-A2527-X11 15 425 |6 19 |6 M14 x 1.5
MXQ-A2527-X12 25 52.5
Hebekraft [Zykloneffekt-Ausfiihrung]
GréBe: 220 mm GroBe: 940/260/280 mm GroBe: 100 mm
5 30 ‘ 50
0
4 // 25 ra8// 40 //
= ] = / v
Zz z 20 5% z /
g 0 = |1 +60 g % 7
~ / < 15 /’/’ ~ /
[
g 2 A g i - 2 20 //
T T 10 v 240 T /
| N7« 0
0 0 0
0 005 01 015 02 025 03 035 04 045 0 005 01 015 02 025 03 035 04 045 0 005 01 015 02 025 03 035 04 045
Betriebsdruck [MPa] Betriebsdruck [MPa] Betriebsdruck [MPa]

Hebekraft [Zykloneffekt-Ausfiihrung mit niedrigem Gehausequerschnitt]

GréBe: 920 mm GréBe: 25 mm

2.5 2.5

2 2
= zZ
— 15 — 15
K L B d
2 - % L
g 1 — g v
T T

/ /
0.5 0.5
0 0
0 005 01 015 02 025 03 035 04 045 0 005 01 015 02 025 03 035 04 045
Betriebsdruck [MPa] Betriebsdruck [MPa]
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Serie XT661

Druckluftverbrauch [Zykloneffekt-Ausfihrung]

GroBe: 320 mm

GroBe: g40/260/280 mm

GroBe: 100 mm

120

100

80

60

40 P

20

Druckluftverbrauch [L/min (ANR)]

0
0 005 01 015 02 025 03 035 04 045
Betriebsdruck [MPa]

200
T
p=4
< 160
£
£ //
2 120
S »
3
£ 80 LT 540/060/080,
g -
]
X 40
2
a
0
0 005 01 015 02 025 03 035 0.4 045
Betriebsdruck [MPa]

300

250

200

150

100

50

Druckluftverbrauch [L/min (ANR)]

0
0 005 01 015 02 025 03 035 04 045

Betriebsdruck [MPa]

Druckluftverbrauch [Zykloneffekt-Ausfiihrung mit niedrigem Gehausequerschnitt]

GroBe: 320/325 mm

35

30 A
/

25 /|

1 6201025

Druckluftverbrauch [L/min (ANR)]
o

0
0 005 01 015 02 025 03 035 04 045
Betriebsdruck [MPa]

Hebekraft—-Abstand zum Werkstlick [Zykloneffekt-Ausfiihrung]

GroBe: 320 mm

GroBe: 40 mm

GroBe: 60 mm

° [T T
0.4 (MPa)
g
. 0.3 (MPa)
£ 3 | |
s
2 0.2 (MPa)
§ 2
1 ™ 0.1 (MPa)
N |
\\\\222552

0
01 2 3 4 5 6 7 8 910

Abstand zum Werkstlick [mm]

20 T 1
0.4 (MPa)
16 -
0.3 (MPa)
z ’/ | |
g 2 ]
£ \ 0.2 (MPa)
e 8
- @\( 0.1 (MPa)
4
RN
MNRS=====1
00 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10

Abstand zum Werkstlick [mm]

30

25

T T
0.4 (MPa)

0.3 (MPa

20

Hebekraft [N]
o

T

0.2 (MPa)

N

ViVes

}&\ 0.1 (MPa)
\\

Zh—_

—

0

1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
Abstand zum Werkstlick [mm]

GroBe: 80 mm

GroBe: 100 mm

30 T 1
0.4 (MPa)

1
0.3 (MPa)

.2 (MPa)

0
D

0.1 (MPa)

[/ XA

—
—_—

Hebekraft [N]
: &
Wi ==aNi

01 2 3 4 5 6 7 8 9 10
Abstand zum Werkstlick [mm]

50 T 1
0.4 (MPa)

w0 fot ]
_ K 0.3 (MPa)
Z 5 ||
= \< < 1
g 0.2 (MPa)
% 20 T\‘\\Q
I

< N 0.1 (MPa

01 2 3 4 5 6 7 8 9 10

Abstand zum Werkstlick [mm]
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Kontaktloser Vakuumsauger Serie X T66 1

Hebekraft-Abstand zum Werkstiick [Zykloneffekt-Ausfiihrung mit niedrigem Gehausequerschnitt]

GroBe: 320 mm

GroBe: 325 mm

25
2
0.4 (MPa)
z .. ||
£ 0.3(‘MP?)
x
2 0.2 (MPa
§ 1\ (‘ )
0.1 (MPa)
0.5 \\4
NS
01 2 3 4 5 6 7 8 910
Abstand zum Werkstiick [mm]

25

0.4 (MPa)

T5INN 0.3 (MPa
1
N

0.2 (MPa
0.1 (MPa
AN / (MPa)
: N
\
Or\ o
0O 1 2 3 4 7 8 9 10

N
SN
5 6
Abstand zum Werkstiick [mm]

Hebekraft [N]

| LA

T~

Hebekraft [Bernoulli-Effekt-Ausfuhrung]

GroBe: 240/260/080 mm

GroBe: 100 mm

GroBe: [1120/CJ150 mm

6 w
c80]
° I
£ * 560
§ 3 ,////
i, o
s 240
1 / //
/

0
0 005 01 015 02 025 03 035 04 045
Betriebsdruck [MPa]

10

4 /'/
/|

Hebekraft [N]

0
0 005 01 015 02 025 03 035 04 045
Betriebsdruck [MPa]

20 ‘ ‘
1120

16 ‘//
% 12 ////
g L1 0150
2 . ///
I

|RE4%

v

0
0 005 01 015 02 025 03 035 04 045
Betriebsdruck [MPa]

Druckluftverbrauch [Bernoulli-Effekt-Ausfiihrung]

GroBe: 340/260/080 mm

GroBe: 100 mm

GroBe: [1120/C1150 mm

120

100

80

€ 7104010601080
40

20

Druckluftverbrauch[L/min (ANR)]

0
0 005 01 015 02 025 03 035 04 045
Betriebsdruck [MPa]

200

T

Z 160

c

£ /
£ pd
= 120 v

S v

S 80 A

g 1

5

_(;) 40

a

0
0 005 01 015 02 025 03 035 04 045
Betriebsdruck [MPa]

300
3 4
Z 20 /
< /
£
£ 200
= [0120/00150
<
% 150 //
S /
g 100
5
X
S 50
[a)]

0
0 005 01 015 02 025 03 035 04 045
Betriebsdruck [MPa]
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Serie XT661

Hebekraft-Abstand zum Werkstiick [Bernoulli-Effekt-Ausfiihrung]

GroBe: 40 mm

GroBe: 60 mm

GroBe: 80 mm

3

2.5

|
;

o

4 (I\lIIPal)

[T
3 (MPa)

o_|

Hebekraft [N]

0.2 (MPa)
0.1 (MPa)

SN

3 4 5 6 7 8 910
stand zum Werkstlck [mm]

\

0 1
Al

0.5

1) Y4

0

[N

5 [T 1T
0.4 (MPa)
4l
z
= 3
[
$
§ 2 *0.3(‘MP‘a)
/ 0.2 (MPa)
1 % }
0 g\zt‘\\Ll
01 2 3 4 5 6 7 8 910
Abstand zum Werkstuick [mm]

6
5
| 0.4 (MPa)
4
0.3 (MPT)
0.2 (MPa)

-

Hebekraft [N]
nN w
—t
7

Q>< 0.1 (MPa)
~

T
<7 ——

— — T

01 2 3 4 5 6 7 8 910
Abstand zum Werkstiick [mm]

0

GroBe: 100 mm

GroBe: (1120 mm

GroBe: (1150 mm

10

| 0.4 (MPa)

3 (ﬁnpé)
0.2 (MPa)

{< 0{1 (MPa)

\\‘_‘

R e e e e e

01 2 3 4 5 6 7 8 9 10
Abstand zum Werkstlick [mm]

Hebekraft [N]
=]
[ A/ ol

0

20 ‘ ‘
16 fi——0.4 (MPa)
% 12 f\ 0.3‘, (M‘Pa)
';:5 8 o.‘z (I\lIPa)
N \Qx 0.1 (MPa)
4 \\<§E§EE§:
. = —

01 2 3 4 5 6 7 8 9 10
Abstand zum Werkstilick [mm]

20
° 0.4 (MPa)
% 12 \< 0.3 (M‘Pa)
% s\ ™ 0.2 (‘MP‘a)
\ NN/ 7:.1 MPa)
N
0

01 2 3 4 5 6 7 8 9 10
Abstand zum Werkstulick [mm]

Vibration [Bernoulli-Effekt-Ausflihrung] setriebsdruck: 0.1 MPa

GroBe: 40 mm

GroBe: 260 mm

GroBe: 280 mm

05
0.4
0.3
0.2
0.1
-
0.1
0.2
0.3
0.4
0.5

Amplitude [mm]

0 05 1 15 2 25
Zeit [s]

05
0.4
0.3
0.2
0.1
QI e
-0.1
0.2
0.3
0.4
0.5

Amplitude [mm]

0 0.5 1 15 2 25
Zeit [s]

0.5
04
0.3
0.2
0.1
S T I P T
-0.1
-0.2
-0.3
-04
-0.5
0

Amplitude [mm]

0.5 1 15 2 25
Zeit [s]

GroBe: 100 mm

GroBe: [1120 mm

GroBe: L1150 mm

05
0.4
0.3
0.2
0.1
0 pobmnd gAY
0.1
0.2
0.3
0.4
0.5

Amplitude [mm]

0 0.5 1 1.5 2 25
Zeit [s]

05
04
0.3
0.2
0.1
? oAy
-0.1
0.2
0.3
0.4
-0.5
0

Amplitude [mm]

0.5 1 15 2 25

Zeit [s]

05
04
0.3
0.2
0.1
. Wb e
0.1
0.2
-0.3
-0.4
-0.5
0

Amplitude [mm]

0.5 1 15 2 25

Zeit [s]
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Konstruktion [Zykloneffekt-Ausfuhrung]

Kontaktloser Vakuumsauger Serie X T66 1

GroBe: 320 mm

GroBe: 040, 260, 80, 2100 mm

Stiickliste

Pos. Beschreibung

Material

Anm.

1 Gehduse (R, L)

Aluminiumlegierung
(harteloxiert)

2 Gehause M

Aluminiumlegierung
(harteloxiert)

3 | O-Ring NBR
4 | Innensechskant- rostfreier Stahl
schraube

XT661-2A bis 10A

Konstruktion [Zykloneffekt-Ausfiihrung mit niedrigem Gehdusequerschnitt]

GroBe: 020, 225 mm

A-A

A-A

|

>

—— Detailansicht ————

PO

]

O

Stiickliste
Pos. | Beschreibung Material Anm.
" Aluminiumlegierung
1 Gehduse (R, L) (harteloxiert schwarz)
XT661-2A, 3A

2 Gehause M

Aluminiumlegierung
(harteloxiert schwarz)

SVC

14



Serie XT661

Konstruktion [Bernoulli-Effekt-Ausfiihrung]

GroBe: 40 mm

rFiihrungseinheit

A-A

15

GroBe: 260 mm GroBe: 280, 2100 mm

A

A58

o
HAW

it

S

[N

GroBe: [1120, [1150 mm

B-B A-A A
: B
5] ¥[go
9 (6] (6]
! o
w@w -
‘
Cc-C %
= | C
e (6]
o c
® Jo P
—a
Stiickliste
Pos. | Beschreibung Material Anm.
1 Gehduse A PBT
2 | Gehduse B PBT
. . 3 | O-Ring NBR
Anschlagbolzeneinheit Einschraub- _ _
4 R rostfreier Stahl XT661-4C bis
c-C gewinde 100
‘ = ‘ 5 Unterleg- Ch_rommolybdanstahl XT661-120E,
T scheibe (verzinkt und chromatiert) 150E
@ - Ch lybdanstahl
. rommol
6 | Federscheibe (verzinkt und chromatiert)
7 Innensechskant- Chrommolybdénstahl
schraube (verzinkt und chromatiert)
8 | Stopfen Messing/NBR/rostfreier Stahl | auBer XT661-4C
9 Fiihrungs- POM/Chrommolybdanstahl
einheit (verzinkt und chromatiert) Zubehor fiir
Polvurethany XT661-120E,
. olyurethan, 150E
10 Anschlag Chrommolybdanstahl, unlegierter

bolzeneinheit

Stahl (verzinkt und chromatiert)

O
2



Kontaktloser Vakuumsauger Serie X T66 1

Abmessungen [Zykloneffekt-Ausfiihrung]

XT661-2A-(R, L) XT661-4A-(R, L) XT661-6A-(R, L)

]
|
:
\
T

|
\
I
|
T

16.5
16.5

|
\
I
|
T

16.5

oD oD oD

P Tiefe PL

P Tiefe PL
Druckluftanschluss

11.6

P Tiefe PL % 2 X M Tiefe ML
Druckluftanschluss
@ N
|\ 4 x M Tiefe ML

XT661-8A-(R, L) XT661-10A-(R, L)

o i o i

® i - |

oD oD

P Tiefe PL
45¢ /Druckluftanschluss

P Tiefe PL
450

4 x M Tiefe ML

[mm]
Bestell-Nr. P PL M ML| C D
XT661-2A-(R,L) |M5x08| 5 | M2x04 |32 | — | 20
XT661-4A-(R, L) M5x08| 5 | M4x0.7 |5 32.8 40
XT661-6A-(R, L) M5x0.8 | 5 | M4x0.7 |5 47 60
XT661-8A-(R, L) Rc1/8 | — | M4x0.7 | 5 47 80
XT661-10A-(R,L) | Rc1/8 | — | M4x07|5 |47 |100

Abmessungen [Zykloneffekt-Ausfiihrung mit niedrigem Gehausequerschnitt]

XT661-2A-(R, L)-X260 XT661-3A-(R, L)-X260

21.6

21.6 Druckluftanschluss
E ;Druckluftanschluss

[ Lozo]

1.8

1.8

025

16
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Serie XT661

Abmessungen [Bernoulli-Effekt-Ausfiihrung]

XT661-4C-X321 XT661-6C-X321

P Tiefe PL
| Druckluftanschluss 5 Eg

16.5

16.5
)
[w)

oD P Tiefe PL
AD Druckluftanschluss
o0
v
4 x M Tiefe ML
XT661-8C-X321 XT661-10C-X321

o
©
=

16.5

P Tiefe PL
Druckluftanschluss

450

C
o P>
T T (
(o]
- | [
(o]
o o 4 x M Tiefe ML
(o] | o] o
4xM
L Tiefe ML
[mm]
Bestell-Nr. P PL M ML| C H D | L
XT661-4C-X321 M5x08 | 5 | M4x0.7| 8 | 32 6 39 | —
XT661-6C-X321 M5x08| 6 | M4x0.7| 6 | 47 | 11 59 | —
XT661-8C-X321 M5x08 | 6 | M4x0.7| 6 | 47 | 17 79 | —
XT661-10C-X321 Rc1/8 | — | M4x0.7| 6 | 47 | 23 99 | —
XT661-120E-X322 | Rc1/8 | — |M5x0.8| 7 | 72 | 30.5 | — | 120
XT661-150E-X322 | Rc1/8 | — |M5x0.8 | 7 | 72 | 375 | — | 150

17 Z;S\VC



Kontaktloser Vakuumsauger Serie X T66 1

Abmessungen [Bernoulli-Effekt-Ausfiihrung]

Mit Fuhrungseinheit

GroBe: (1120 mm GroBe: (1150 mm
g o)
= =
A = == = = = Y =
| J | J
0 54 0 54
o 70 @ 70
3 120 bis 132 3 150 bis 162
(einstellbar) (einstellbar)

©
<0)
@ & @ ©
Mit Anschlagbolzeneinheit
GroBe: (1120 mm GroBe: (1150 mm
0 ] N -
5 |e3 < |e3
& 90 ,\% 114
ol o
@ ®
® :
o _ $ 0
@ T O
(s °
1 S E—C 4@*-@—-—*
Cl © _ _
® © . ©
i o) % )
® ® :
& | © ® ©
o | o

18
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SMC Corpo:

Austria
Belgium
Bulgaria
Croatia

Czech Republic
Denmark
Estonia

ration (Europe)

B +43 (0)2262622800

& +32 (0)33551464
& +359 (0)2807670
2 +385 (0)13707288
R +420 541424611
R +45 70252900

& +372 6510370

& +358 207513513
2 +33(0)164761000
& +49 (0)61034020
R +30 210 2717265
& +36 23511390
& +353 (0)14039000
& +39 0202711

& +371 67817700

www.smc.at
www.smepneumatics.be
www.smc.bg
www.smc.hr
www.smc.cz
www.smedk.com
www.smepneumatics.ee
www.smc.fi
www.sme-france.fr
www.smc.de
www.smchellas.gr
www.smc.hu
www.smepneumatics.ie
www.smcitalia.it
www.smclv.lv

office@smc.at
info@smcpneumatics.be
office@smc.bg
office@smc.hr
office@smc.cz
smc@smedk.com
smc@smepneumatics.ee
smcfi@sme.fi
promotion@smc-france.fr
info@smc.de
sales@smchellas.gr
office@smc.hu

sales @smcpneumatics.ie
mailbox @smcitalia. it
info@smclv.lv

s N

N J
Lithuania @ +370 52308118 www.smlt It info@smelt.lt
Netherlands @ +31(0)205318888  www.smcpneumatics.nl  info@smcpneumatics.nl
Norway @ +47 67129020 WWw.smc-norge.no post@smc-norge.no
Poland @ +48(0)222119616  www.smc.pl office@sme.pl
Portugal @ 1351226166570  www.smc.eu postpt@sme.smces.es
Romania B +40 213205111 WWW.smcromania.ro smcromania@smcromania.fro
Russia @ 17 8127185445 www.smc-pneumatik.ru info@smc-pneumatik.ru
Slovakia @ +421 (0)413213212  www.smc.sk office @smc.sk
Slovenia @ +386 (0)73885412  www.smc.si office@sme.si
Spain @ +34 902184100 WwWw.smc.eu post@smc.smces.es
Sweden @ +46 (0)86031200  www.smc.nu post@sme.nu
Switzerland @ +41(0)523963131  www.smc.ch info@smc.ch
Turkey @ +902124890440  www.smcpnomatik.com.tr  info@smcpnomatik.com.tr
UK @ +44(0)845 121 5122 www.smcpneumatics.co.uk - sales@smcpneumatics.co.uk
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