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ZIMMER GROUP 
ORIENTADO AL CLIENTE 
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3ULQFLSLR� El crecimiento de nuestra empresa siempre se ha basado en 
productos y servicios excelentes. Asimismo, la empresa Zimmer destaca 
por ofrecer soluciones ingeniosas e importantes innovaciones técnicas. 
Por este motivo, sobre todo los clientes con pretensiones de liderazgo 
tecnológico acuden a nosotros. Justo cuando algo es complicado,  
Zimmer Group encuentra la mejor solución.

(VWLOR� Nuestro razonamiento y nuestra forma de proceder son interdisci-
plinarios. Así, facilitamos soluciones de proceso en seis ámbitos tecnoló-
gicos, y no solo en el desarrollo sino también en la producción. En este 
sentido, la oferta de  Zimmer  Group está orientada a todos los sectores. 
Facilitamos soluciones para todo tipo de problemas individuales del 
cliente. En todo el mundo.

0RWLYDFLyQ� Quizás uno de los pilares más importantes de nuestro éxito 
sea la orientación al cliente. Somos prestadores de servicios en el mejor 
sentido de la palabra. Con Zimmer Group, nuestros clientes disponen de 
un con tacto central para satisfacer sus necesidades. Con una elevada 
competencia de soluciones y una amplia oferta de una sola mano, 
atendemos a nuestros clientes de forma personalizada.

ZZZ�]LPPHU�JURXS�HV
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TECNOLOGÍA  
'(Ă0$1,38/$&,Ð1

7(&12/2*Ì$6

MÁS DE 30 AÑOS DE EXPERIENCIA Y CONO-
CIMIENTO DEL SECTOR: NUESTROS COM-
PONENTES Y SISTEMAS DE MANIPULACIÓN 
NEUMÁTICOS, HIDRÁULICOS Y  ELÉCTRICOS 
SON LÍDERES EN TODO EL MUNDO. 

&RPSRQHQWHV� Más de 2000 pinzas 
estandarizadas, unidades de giro, acce-
sorios para robots y mucho más. Somos 
un proveedor con una gama completa 
de productos de alta calidad y líderes a 
nivel tecnológico con un elevado rendi-
miento de suministro. 

6HPLHVWiQGDU� Nuestro tipo de cons-
trucción modular permite configuracio-
nes personalizadas y tasas de innova-
ción elevadas para la automatización de 
procesos.

TECNOLOGÍA  
'(Ă$0257,*8$&,Ð1
LA TECNOLOGÍA DE AMORTIGUACIÓN INDUS-
TRIAL Y LOS PRODUCTOS SOFT CLOSE RE-
PRESENTAN LA INNOVACIÓN Y EL ESPÍRITU 
PIONERO DE THE KNOW-HOW FACTORY. 

7HFQRORJtD�GH�DPRUWLJXDFLyQ�LQGXV-
WULDO� Como soluciones estándar o espe-
cíficas del cliente: nuestros productos 
permiten los máximos tiempos de ciclo 
y la máxima absorción de energía en 
cada impacto, con el mínimo espacio 
constructivo. 

6RIW�&ORVH� Desarrollo y producción en 
serie de amortiguadores por aire y fluídi-
cos, con la máxima calidad y rendimien-
to en el suministro. 

2(0��2ULJLQDO�HTXLSPHQW�PDQXIDFWX-
UHU��R�FOLHQWH�ÀQDO� Tanto si se trata de 
componentes, sistemas de alimentación 
o instalaciones de producción comple-
tas: somos socios de muchos clientes 
de renombre en todo el mundo.

TECNOLOGÍA LINEAL

DESARROLLAMOS A MEDIDA PARA NUES-
TROS CLIENTES COMPONENTES Y SISTEMAS 
DE TECNOLOGÍA LINEAL.  

(OHPHQWRV�GH�VXMHFLyQ�\�GH�IUHQDGR� 
Le ofrecemos más de 4000 variantes 
para guías lineales y cilíndricas, así 
como para los diferentes sistemas de 
guiado de todos los fabricantes. Ya sea 
de accionamiento manual, neumático, 
eléctrico o hidráulico. 

)OH[LELOLGDG� Nuestros elementos de su-
jeción y frenado se ocupan de que los 
componentes móviles, como los ejes Z 
o las mesas de mecanizado, mantengan 
su posición de manera inmóvil y las 
máquinas o instalaciones se detengan 
lo más rápidamente posible en caso de 
emergencia.

ZZZ�]LPPHU�JURXS�HV
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TECNOLOGÍA 
'(Ă352&(626
EN LOS SISTEMAS Y COMPONENTES DE 
TECNOLOGÍA DE PROCESOS SE EXIGE LA 
MÁXIMA EFICIENCIA. POR ESTE MOTIVO, 
NUESTRO EMBLEMA SON SOLUCIONES 
PERSONALIZADAS PARA EL CLIENTE AL MÁS 
ALTO NIVEL.

$PSOLD�H[SHULHQFLD� Nuestro Know-
how abarca desde el desarrollo de 
materiales, procesos y herramientas pa-
sando por el diseño de producto hasta 
la fabricación de productos en serie.

*UDQ�FDSDFLGDG�GH�SURGXFFLyQ�
Zimmer Group la asocia con fl exibilidad, 
calidad y precisión, también en los pro-
ductos individuales del cliente.

3URGXFFLyQ�HQ�VHULH� Fabricamos 
productos exigentes de metal (MIM), 
elastómeros y plástico –con fl exibilidad 
y rapidez–.

ZIMMER GROUP DESARROLLA INNOVADORES 
SISTEMAS DE HERRAMIENTAS PARA TRABA-
JAR EN EL SECTOR DEL METAL, LA MADERA 
Y MATERIALES COMPUESTOS EN TODOS 
LOS ÁMBITOS. SOMOS SOCIO DE SISTEMAS 
E INNOVACIONES DE MUCHOS CLIENTES.

&RQRFLPLHQWR�\�H[SHULHQFLD� Por el 
conocimiento del sector y una colabo-
ración de décadas en el desarrollo de 
cabezales, portaherramientas y siste-
mas de sujeción, estamos destinados a 
realizar nuevas tareas a nivel mundial en 
el futuro.

&RPSRQHQWHV� Suministramos múlti-
ples componentes estándar siempre 
estocados en nuestro almacén, y desa-
rrollamos sistemas innovadores e indi-
viduales para clientes OEM y clientes 
fi nales –mucho más allá de la industria 
de la madera y del metal–.

'LYHUVLGDG� Tanto si se trata de centros 
de mecanizado, tornos y tornos auto-
máticos, células de procesamiento –las 
herramientas accionadas, sujeciones y 
cabezales de  Zimmer  Group se utilizan 
en cualquier parte–.

TECNOLOGÍA DE 
0É48,1$�+(55$0,(17$

TECNOLOGÍA 
'(Ă6,67(0$6
EN EL DESARROLLO DE SOLUCIONES DE 
SISTEMA  INDIVIDUALES,  ZIMMER  GROUP 
SE ENCUENTRA ENTRE LOS ESPECIALISTAS 
LÍDERES MUNDIALES.

,QGLYLGXDO� Un equipo de más de 
20 experimentados constructores y dise-
ñadores desarrolla y fabrica en estrecha 
colaboración con los clientes fi nales y 
los integradores de sistemas solucio-
nes personalizadas para el cliente para 
tareas especiales. No importa si se trata 
de una aplicación sencilla para mani-
pulación con pinza, o de una solución 
compleja de sistema.

6ROXFLRQHV� Estas soluciones de sis-
tema se emplean en muchos sectores, 
desde la construcción de maquinaría 
especial, la industria del automóvil y su 
industria  auxiliar, la industria del plásti-
co, los sectores de la electrónica y de 
los bienes de consumo, hasta las plan-
tas de fundición: The Know-how Factory 
ayuda a una variedad de empresas a ser 
competitivas con una automatización 
efi ciente.

ZZZ�]LPPHU�JURXS�HV
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en mm (redondeado en pasos de 5 mm)

alta frecuencia

numeración correlativa

numeración correlativa

ESTRUCTURA DEL NÚMERO DE PEDIDO Ejemplo:

+86,//26�'(�02725 
,1',&$&,21(6�3$5$�(/�3(','2

ZZZ�]LPPHU�JURXS�HV   ►   Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio
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PRGHOR
3RWHQFLD�QRPL-
QDO�6� 
>N:@

3DU�GH� 
JLUR�QRPLQDO�6� 
>1P@

5HYROXFLRQHV�
Pi[LPDV 
>USP@

5HIULJHUDFLyQ 7HFQRORJtD� 
GH�PRWRUHV

YHUVLyQ 3iJLQD

HF145-001-001 6 4,9 24.000 Ventilador 
eléctrico Asíncrono Variante básica 8

HF145-001-002 7,5 6,1 24.000 Ventilador 
eléctrico Asíncrono Variante básica ��

HF145-001-003 11,8 9,6 24.000 Ventilador 
eléctrico Asíncrono Variante básica ��

HF145-001-004 6 4,9 24.000 Ventilador 
eléctrico Asíncrono Control vectorial ��

HF145-001-005 7,5 6,1 24.000 Ventilador 
eléctrico Asíncrono Control vectorial ��

HF145-001-006 11,8 9,6 24.000 Ventilador 
eléctrico Asíncrono Control vectorial ��

HF125-002-001 9 7,3 24.000 Agua Asíncrono Variante básica ��

HF125-002-002 12 9 24.000 Agua Asíncrono Variante básica ��

HF125-002-004 9 7,3 24.000 Agua Asíncrono Control vectorial ��

HF125-002-005 12 9 24.000 Agua Asíncrono Control vectorial ��

HF150-003-001 14,5 14,7 26.000 Agua Asíncrono Control vectorial ��

HF150-003-003 14,5 14,7 26.000 Agua Asíncrono Variante básica ��

HF150-005-001 20 18,5 24.000 Agua Síncrono Control vectorial ��

HF150-005-002 20 14,3 24.000 Agua Asíncrono Control vectorial ��

HF205-006-001 34 83,7 14.000 Agua Asíncrono Control vectorial ��

HF205-006-002 48 153 6.000 Agua Síncrono Control vectorial 38

ACCESORIOS DE 
SISTEMA

��

+86,//26�'(�02725 
9,67$�*(1(5$/

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio  ◄  ĂZZZ�]LPPHU�JURXS�HV
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► (48,3$0,(172 ► 23&,21(6

Limpieza de cono del 
portaherramientas

IO-Link Interfaz de eje C

Obturación de laberinto Sensor de aceleración

Vigilancia del alojamiento de 
utillaje

Regulable por vector/retorno

Aire de bloqueo
Pulsador para desbloqueo de 
herramienta manual

Control de revoluciones Interfaz para grupos

Cambio de herramienta 
automático

Unidad de cambio de robot

►$&&(625,26

Convertidor de frecuen-
cias

Unidades de mando Adaptador 
para convertidor de 
frecuencias

Cables de potencia Cables de señales

Página 41 Página 41 Página 41 Página 43 Página 43

Unidad de cambio de 
robot
Página 44

+86,//26�'(�02725
+)�����������

► 9(17$-$6�'(�352'8&72

► 3RWHQFLD�QRPLQDO�6�����N:
3DU�GH�JLUR�QRPLQDO�6��Ă���Ă1P
5HYROXFLRQHV�Pi[��Ă��Ă���ĂU��S��P�

► Refrigeración por aire mediante ventilador eléctrico

► Comunicación IO-Link

► Diseñado como soporte para el grupo

► Máximo rendimiento utilizando cojinetes híbridos

► Adecuado para el mecanizado de madera, plástico, 
metal ligero y materiales compuestos

ZZZ�]LPPHU�JURXS�HV   ►   Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio
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Motor asíncrono con tres fases, 4 polos
SRWHQFLD�QRPLQDO�6��>N:@ 6.0
3DU�GH�JLUR�QRPLQDO�6��>1P@ 4.9
FRUULHQWH�QRPLQDO�6��>$@ 13
YHORFLGDG�QRPLQDO�>USP@ 11.780
5HYROXFLRQHV�Pi[LPDV�>USP@ 24.000
3RUWDKHUUDPLHQWDV� HSK-F63
7HFQRORJtD�GH�PRWRUHV� Asíncrono
Q~PHUR�GH�SRORV� 4
8QLGDG�GH�DÁRMDPLHQWR� Neumáticos
5HIULJHUDFLyQ� Ventilador eléctrico
3HVR�>NJ@ 29

 ► +)�����������  ► 3ODQ�GH�DVLJQDFLRQHV
Conexiones

A Soltar herramienta 
AZ Sujetar herramienta 
.5 Limpieza de cono 
63/ Aire de bloqueo 
;'� Conexión de potencia y señales
;*� Conexión de señales

0
0 6.000 12.000 18.000

2

4

6

8

24.000

S6/40%S1/100%

0
0 6.000 12.000 18.000

2

4
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S6/40%S1/100%
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 ►'$726�7e&1,&26

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio  ◄  ĂZZZ�]LPPHU�JURXS�HV
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► (48,3$0,(172 ► 23&,21(6

Limpieza de cono del 
portaherramientas

IO-Link Interfaz de eje C

Obturación de laberinto Sensor de aceleración

Vigilancia del alojamiento de 
utillaje

Regulable por vector/retorno

Aire de bloqueo
Pulsador para desbloqueo de 
herramienta manual

Control de revoluciones Interfaz para grupos

Cambio de herramienta 
automático

Unidad de cambio de robot

►$&&(625,26

Convertidor de frecuen-
cias

Unidades de mando Adaptador 
para convertidor de 
frecuencias

Cables de potencia Cables de señales

Página 41 Página 41 Página 41 Página 43 Página 43

Unidad de cambio de 
robot
Página 44

+86,//26�'(�02725
+)�����������

► 9(17$-$6�'(�352'8&72

► 3RWHQFLD�QRPLQDO�6�������N:
3DU�GH�JLUR�QRPLQDO�6��Ă���Ă1P
5HYROXFLRQHV�Pi[��Ă��Ă���ĂU��S��P�

► Refrigeración por aire mediante ventilador eléctrico

► Comunicación IO-Link

► Diseñado como soporte para el grupo

► Máximo rendimiento utilizando cojinetes híbridos

► Adecuado para el mecanizado de madera, plástico, 
metal ligero y materiales compuestos

ZZZ�]LPPHU�JURXS�HV   ►   Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio
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Motor asíncrono con tres fases, 4 polos
SRWHQFLD�QRPLQDO�6��>N:@ 7.5
3DU�GH�JLUR�QRPLQDO�6��>1P@ 6.1
FRUULHQWH�QRPLQDO�6��>$@ 15
YHORFLGDG�QRPLQDO�>USP@ 11.770
5HYROXFLRQHV�Pi[LPDV�>USP@ 24.000
3RUWDKHUUDPLHQWDV� HSK-F63
7HFQRORJtD�GH�PRWRUHV� Asíncrono
Q~PHUR�GH�SRORV� 4
8QLGDG�GH�DÁRMDPLHQWR� Neumáticos
5HIULJHUDFLyQ� Ventilador eléctrico
3HVR�>NJ@ 30

 ► +)�����������  ► 3ODQ�GH�DVLJQDFLRQHV
Conexiones

A Soltar herramienta 
AZ Sujetar herramienta 
.5 Limpieza de cono 
63/ Aire de bloqueo 
;'� Conexión de potencia y señales
;*� Conexión de señales

0
0 6.000 12.000 18.000

100

200

300

400

24.000
0

0 6.000 12.000 18.000

2

4

6

8

24.000

S6/40%S1/100%
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2

4

6

8

24.000

S6/40%S1/100%

Te
ns

ió
n 

[V
]

Revoluciones [rpm]

R
en

di
m

ie
nt

o 
[k

W
]

Revoluciones [rpm]
Pa

r d
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 ►'$726�7e&1,&26

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio  ◄  ĂZZZ�]LPPHU�JURXS�HV
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► (48,3$0,(172 ► 23&,21(6

Limpieza de cono del 
portaherramientas

IO-Link Interfaz de eje C

Obturación de laberinto Sensor de aceleración

Vigilancia del alojamiento de 
utillaje

Regulable por vector/retorno

Aire de bloqueo
Pulsador para desbloqueo de 
herramienta manual

Control de revoluciones Interfaz para grupos

Cambio de herramienta 
automático

Unidad de cambio de robot

►$&&(625,26

Convertidor de frecuen-
cias

Unidades de mando Adaptador 
para convertidor de 
frecuencias

Cables de potencia Cables de señales

Página 41 Página 41 Página 41 Página 43 Página 43

+86,//26�'(�02725
+)�����������

► 9(17$-$6�'(�352'8&72

► 3RWHQFLD�QRPLQDO�6��������N:
3DU�GH�JLUR�QRPLQDO�6��Ă���Ă1P
5HYROXFLRQHV�Pi[��Ă��Ă���ĂU��S��P�

► Refrigeración por aire mediante ventilador eléctrico

► Comunicación IO-Link

► Diseñado como soporte para el grupo

► Máximo rendimiento utilizando cojinetes híbridos

► Adecuado para el mecanizado de madera, plástico, 
metal ligero y materiales compuestos

ZZZ�]LPPHU�JURXS�HV   ►   Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio



10
0

550.6

14
2.

5

144

30
70

.5

XD1

KR

AAZ

SPL

XG2

13

Motor asíncrono con tres fases, 4 polos
SRWHQFLD�QRPLQDO�6��>N:@ 11.8
3DU�GH�JLUR�QRPLQDO�6��>1P@ 9.6
FRUULHQWH�QRPLQDO�6��>$@ 25
YHORFLGDG�QRPLQDO�>USP@ 11.780
5HYROXFLRQHV�Pi[LPDV�>USP@ 24.000
3RUWDKHUUDPLHQWDV� HSK-F63
7HFQRORJtD�GH�PRWRUHV� Asíncrono
Q~PHUR�GH�SRORV� 4
8QLGDG�GH�DÁRMDPLHQWR� Neumáticos
5HIULJHUDFLyQ� Ventilador eléctrico
3HVR�>NJ@ 35

 ► +)�����������  ► 3ODQ�GH�DVLJQDFLRQHV
Conexiones

A Soltar herramienta 
AZ Sujetar herramienta 
.5 Limpieza de cono 
63/ Aire de bloqueo 
;'� Conexión de potencia y señales
;*� Conexión de señales

0
0 6.000 12.000 18.000

100

200

300

400

24.000

S6/40%S1/100% S6/40%S1/100%

0
0 6.000 12.000 18.000

3

6

9

12

24.000
0

0 6.000 12.000 18.000

4

8

16

24.000

12
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 ►'$726�7e&1,&26

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio  ◄  ĂZZZ�]LPPHU�JURXS�HV
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► (48,3$0,(172 ► 23&,21(6

Limpieza de cono del 
portaherramientas

IO-Link Interfaz de eje C

Obturación de laberinto Regulable por vector/retorno Sensor de aceleración

Vigilancia del alojamiento de 
utillaje

Pulsador para desbloqueo de 
herramienta manual

Aire de bloqueo Interfaz para grupos

Control de revoluciones Unidad de cambio de robot

Cambio de herramienta 
automático

►$&&(625,26

Convertidor de frecuen-
cias

Unidades de mando Adaptador 
para convertidor de 
frecuencias

Cables de potencia Cables de señales

Página 41 Página 41 Página 41 Página 43 Página 43

Cables del encoder Unidad de cambio de 
robot

Página 43 Página 44

+86,//26�'(�02725
+)�����������

► 9(17$-$6�'(�352'8&72

► 3RWHQFLD�QRPLQDO�6�����N:
3DU�GH�JLUR�QRPLQDO�6��Ă���Ă1P
5HYROXFLRQHV�Pi[��Ă��Ă���ĂU��S��P�

► Refrigeración por aire mediante ventilador eléctrico

► Comunicación IO-Link

► Diseñado como soporte para el grupo

► Máximo rendimiento utilizando cojinetes híbridos

► Adecuado para el mecanizado de madera, plástico, 
metal ligero y materiales compuestos

► Controlado por vectores

ZZZ�]LPPHU�JURXS�HV   ►   Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio
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Motor asíncrono con tres fases, 4 polos
SRWHQFLD�QRPLQDO�6��>N:@ 6
3DU�GH�JLUR�QRPLQDO�6��>1P@ 4.9
FRUULHQWH�QRPLQDO�6��>$@ 14
YHORFLGDG�QRPLQDO�>USP@ 11.780
5HYROXFLRQHV�Pi[LPDV�>USP@ 24.000
3RUWDKHUUDPLHQWDV� HSK-F63
7HFQRORJtD�GH�PRWRUHV� Asíncrono
Q~PHUR�GH�SRORV� 4
8QLGDG�GH�DÁRMDPLHQWR� Neumáticos
5HIULJHUDFLyQ� Ventilador eléctrico
3HVR�>NJ@ 29

 ► +)�����������  ► 3ODQ�GH�DVLJQDFLRQHV
Conexiones

A Soltar herramienta 
AZ Sujetar herramienta 
.5 Limpieza de cono 
63/ Aire de bloqueo 
;'� Conexión de potencia y señales
;*� Conexión de señales
;*� Sensor de posición y de revoluciones

0
0 6.000 12.000 18.000

2

4

6

8

24.000

S6/40%S1/100%

0
0 6.000 12.000 18.000
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24.000

S6/40%S1/100%

0
0 6.000 12.000 18.000

100
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24.000
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Revoluciones [rpm]
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Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio  ◄  ĂZZZ�]LPPHU�JURXS�HV
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► (48,3$0,(172 ► 23&,21(6

Limpieza de cono del 
portaherramientas

IO-Link Interfaz de eje C

Obturación de laberinto Regulable por vector/retorno Sensor de aceleración

Vigilancia del alojamiento de 
utillaje

Pulsador para desbloqueo de 
herramienta manual

Aire de bloqueo Interfaz para grupos

Control de revoluciones Unidad de cambio de robot

Cambio de herramienta 
automático

►$&&(625,26

Convertidor de frecuen-
cias

Unidades de mando Adaptador 
para convertidor de 
frecuencias

Cables de potencia Cables de señales

Página 41 Página 41 Página 41 Página 43 Página 43

Cables del encoder Unidad de cambio de 
robot

Página 43 Página 44

+86,//26�'(�02725
+)�����������

► 9(17$-$6�'(�352'8&72

► 3RWHQFLD�QRPLQDO�6�������N:
3DU�GH�JLUR�QRPLQDO�6��Ă���Ă1P
5HYROXFLRQHV�Pi[��Ă��Ă���ĂU��S��P�

► Refrigeración por aire mediante ventilador eléctrico

► Comunicación IO-Link

► Diseñado como soporte para el grupo

► Máximo rendimiento utilizando cojinetes híbridos

► Adecuado para el mecanizado de madera, plástico, 
metal ligero y materiales compuestos

► Controlado por vectores

ZZZ�]LPPHU�JURXS�HV   ►   Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio
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Motor asíncrono con tres fases, 4 polos
SRWHQFLD�QRPLQDO�6��>N:@ 7.5
3DU�GH�JLUR�QRPLQDO�6��>1P@ 6.1
FRUULHQWH�QRPLQDO�6��>$@ 15
YHORFLGDG�QRPLQDO�>USP@ 11.770
5HYROXFLRQHV�Pi[LPDV�>USP@ 24.000
3RUWDKHUUDPLHQWDV� HSK-F63
7HFQRORJtD�GH�PRWRUHV� Asíncrono
Q~PHUR�GH�SRORV� 4
8QLGDG�GH�DÁRMDPLHQWR� Neumáticos
5HIULJHUDFLyQ� Ventilador eléctrico
3HVR�>NJ@ 30

 ► +)�����������  ► 3ODQ�GH�DVLJQDFLRQHV
Conexiones

A Soltar herramienta 
AZ Sujetar herramienta 
.5 Limpieza de cono 
63/ Aire de bloqueo 
;'� Conexión de potencia y señales
;*� Conexión de señales
;*� Sensor de posición y de revoluciones
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Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio  ◄  ĂZZZ�]LPPHU�JURXS�HV
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► (48,3$0,(172 ► 23&,21(6

Limpieza de cono del 
portaherramientas

IO-Link Interfaz de eje C

Obturación de laberinto Regulable por vector/retorno Sensor de aceleración

Vigilancia del alojamiento de 
utillaje

Pulsador para desbloqueo de 
herramienta manual

Aire de bloqueo Interfaz para grupos

Control de revoluciones Unidad de cambio de robot

Cambio de herramienta 
automático

►$&&(625,26

Convertidor de frecuen-
cias

Unidades de mando Adaptador 
para convertidor de 
frecuencias

Cables de potencia Cables de señales

Página 41 Página 41 Página 41 Página 43 Página 43

Cables del encoder

Página 43

+86,//26�'(�02725
+)�����������

► 9(17$-$6�'(�352'8&72

► 3RWHQFLD�QRPLQDO�6��������N:
3DU�GH�JLUR�QRPLQDO�6��Ă���Ă1P
5HYROXFLRQHV�Pi[��Ă��Ă���ĂU��S��P�

► Refrigeración por aire mediante ventilador eléctrico

► Comunicación IO-Link

► Diseñado como soporte para el grupo

► Máximo rendimiento utilizando cojinetes híbridos

► Adecuado para el mecanizado de madera, plástico, 
metal ligero y materiales compuestos

► Controlado por vectores

ZZZ�]LPPHU�JURXS�HV   ►   Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio
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Motor asíncrono con tres fases, 4 polos
SRWHQFLD�QRPLQDO�6��>N:@ 11.8
3DU�GH�JLUR�QRPLQDO�6��>1P@ 9.6
FRUULHQWH�QRPLQDO�6��>$@ 25
YHORFLGDG�QRPLQDO�>USP@ 11.780
5HYROXFLRQHV�Pi[LPDV�>USP@ 24.000
3RUWDKHUUDPLHQWDV� HSK-F63
7HFQRORJtD�GH�PRWRUHV� Asíncrono
Q~PHUR�GH�SRORV� 4
8QLGDG�GH�DÁRMDPLHQWR� Neumáticos
5HIULJHUDFLyQ� Ventilador eléctrico
3HVR�>NJ@ 35

 ► +)�����������  ► 3ODQ�GH�DVLJQDFLRQHV
Conexiones

A Soltar herramienta 
AZ Sujetar herramienta 
.5 Limpieza de cono 
63/ Aire de bloqueo 
;'� Conexión de potencia y señales
;*� Conexión de señales
;*� Sensor de posición y de revoluciones
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Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio  ◄  ĂZZZ�]LPPHU�JURXS�HV
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► (48,3$0,(172 ► 23&,21(6

Limpieza de cono del 
portaherramientas

IO-Link Sensor de aceleración

Obturación de laberinto Conexiones controlables Regulable por vector/retorno

Vigilancia del alojamiento de 
utillaje

Interfaz para grupos

Aire de bloqueo Unidad de cambio de robot

Control de revoluciones

Cambio de herramienta 
automático

►$&&(625,26

Convertidor de frecuen-
cias

Unidades de mando Adaptador 
para convertidor de 
frecuencias

Grupos de refrigeración/
Juego de conectores

Cables de potencia

Página 41 Página 41 Página 41 Página 42 Página 43

Cables de señales Unidad de cambio de 
robot

Página 43 Página 46

+86,//26�'(�02725
+)�����������

► 9(17$-$6�'(�352'8&72

► 3RWHQFLD�QRPLQDO�6�����N:
3DU�GH�JLUR�QRPLQDO�6��Ă���Ă1P
5HYROXFLRQHV�Pi[��Ă��Ă���ĂU��S��P�

► Refrigeración por agua

► Comunicación IO-Link

► Diseñado como soporte para el grupo

► Adaptado, entre otros, para el uso en un cabezal angular

► Máximo rendimiento utilizando cojinetes híbridos

► Adecuado para el mecanizado de madera, plástico, 
metal ligero y materiales compuestos

ZZZ�]LPPHU�JURXS�HV   ►   Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio
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Motor asíncrono con tres fases, 4 polos
SRWHQFLD�QRPLQDO�6��>N:@ 9.0
3DU�GH�JLUR�QRPLQDO�6��>1P@ 7.3
FRUULHQWH�QRPLQDO�6��>$@ 20
YHORFLGDG�QRPLQDO�>USP@ 11.750
5HYROXFLRQHV�Pi[LPDV�>USP@ 24.000
3RUWDKHUUDPLHQWDV� HSK-F63
7HFQRORJtD�GH�PRWRUHV� Asíncrono
Q~PHUR�GH�SRORV� 4
8QLGDG�GH�DÁRMDPLHQWR� Neumáticos
5HIULJHUDFLyQ� Agua
3HVR�>NJ@ 16

 ► +)�����������  ► 3ODQ�GH�DVLJQDFLRQHV
Conexiones

A Soltar herramienta 
(��) Alimentación y retorno del sistema de refrigeración
+[ Conexión controlable
.5 Limpieza de cono 
63/ Aire de bloqueo 
;'� Conexión de potencia y señales
;*� Conexión de señales
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Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio  ◄  ĂZZZ�]LPPHU�JURXS�HV
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► (48,3$0,(172 ► 23&,21(6

Limpieza de cono del 
portaherramientas

IO-Link Sensor de aceleración

Obturación de laberinto Conexiones controlables Regulable por vector/retorno

Vigilancia del alojamiento de 
utillaje

Interfaz para grupos

Aire de bloqueo Unidad de cambio de robot

Control de revoluciones

Cambio de herramienta 
automático

►$&&(625,26

Convertidor de frecuen-
cias

Unidades de mando Adaptador 
para convertidor de 
frecuencias

Grupos de refrigeración/
Juego de conectores

Cables de potencia

Página 41 Página 41 Página 41 Página 42 Página 43

Cables de señales

Página 43

+86,//26�'(�02725
+)�����������

► 9(17$-$6�'(�352'8&72

► 3RWHQFLD�QRPLQDO�6������N:
3DU�GH�JLUR�QRPLQDO�6��Ă�Ă1P
5HYROXFLRQHV�Pi[��Ă��Ă���ĂU��S��P�

► Refrigeración por agua

► Comunicación IO-Link

► Diseñado como soporte para el grupo

► Adaptado, entre otros, para el uso en un cabezal angular

► Máximo rendimiento utilizando cojinetes híbridos

► Adecuado para el mecanizado de madera, plástico, 
metal ligero y materiales compuestos

ZZZ�]LPPHU�JURXS�HV   ►   Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio
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Motor asíncrono con tres fases, 4 polos
SRWHQFLD�QRPLQDO�6��>N:@ 12.0
3DU�GH�JLUR�QRPLQDO�6��>1P@ 9.0
FRUULHQWH�QRPLQDO�6��>$@ 25
YHORFLGDG�QRPLQDO�>USP@ 12.730
5HYROXFLRQHV�Pi[LPDV�>USP@ 24.000
3RUWDKHUUDPLHQWDV� HSK-F63
7HFQRORJtD�GH�PRWRUHV� Asíncrono
Q~PHUR�GH�SRORV� 4
8QLGDG�GH�DÁRMDPLHQWR� Neumáticos
5HIULJHUDFLyQ� Agua
3HVR�>NJ@ 16

 ► +)�����������  ► 3ODQ�GH�DVLJQDFLRQHV
Conexiones

A Soltar herramienta 
(��) Alimentación y retorno del sistema de refrigeración
+[ Conexión controlable
.5 Limpieza de cono 
63/ Aire de bloqueo 
;'� Conexión de potencia y señales
;*� Conexión de señales
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► (48,3$0,(172 ► 23&,21(6

Limpieza de cono del 
portaherramientas

IO-Link Sensor de aceleración

Obturación de laberinto Conexiones controlables Interfaz para grupos

Vigilancia del alojamiento de 
utillaje

Regulable por vector/retorno Unidad de cambio de robot

Aire de bloqueo

Control de revoluciones

Cambio de herramienta 
automático

►$&&(625,26

Convertidor de frecuen-
cias

Unidades de mando Adaptador 
para convertidor de 
frecuencias

Grupos de refrigeración/
Juego de conectores

Cables de potencia

Página 41 Página 41 Página 41 Página 42 Página 43

Cables de señales Cables del encoder Unidad de cambio de 
robot

Página 43 Página 43 Página 46

+86,//26�'(�02725
+)�����������

► 9(17$-$6�'(�352'8&72

► 3RWHQFLD�QRPLQDO�6�����N:
3DU�GH�JLUR�QRPLQDO�6��Ă���Ă1P5HYROXFLRQHV�
Pi[��Ă��Ă���ĂU��S��P�

► Refrigeración por agua

► Comunicación IO-Link

► Diseñado como soporte para el grupo

► Adaptado, entre otros, para el uso en un cabezal angular

► Máximo rendimiento utilizando cojinetes híbridos

► Adecuado para el mecanizado de madera, plástico, 
metal ligero y materiales compuestos

► Controlado por vectores

ZZZ�]LPPHU�JURXS�HV   ►   Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio
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Motor asíncrono con tres fases, 4 polos
SRWHQFLD�QRPLQDO�6��>N:@ 9
3DU�GH�JLUR�QRPLQDO�6��>1P@ 7.3
FRUULHQWH�QRPLQDO�6��>$@ 20
YHORFLGDG�QRPLQDO�>USP@ 11.750
5HYROXFLRQHV�Pi[LPDV�>USP@ 24.000
3RUWDKHUUDPLHQWDV� HSK-F63
7HFQRORJtD�GH�PRWRUHV� Asíncrono
Q~PHUR�GH�SRORV� 4
8QLGDG�GH�DÁRMDPLHQWR� Neumáticos
5HIULJHUDFLyQ� Agua
3HVR�>NJ@ 16

 ► +)�����������  ► 3ODQ�GH�DVLJQDFLRQHV
Conexiones

A Soltar herramienta 
(��) Alimentación y retorno del sistema de refrigeración
+[ Conexión controlable
.5 Limpieza de cono 
63/ Aire de bloqueo 
;'� Conexión de potencia y señales
;*� Conexión de señales
;*� Sensor de posición y de revoluciones
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► (48,3$0,(172 ► 23&,21(6

Limpieza de cono del 
portaherramientas

IO-Link Sensor de aceleración

Obturación de laberinto Conexiones controlables Interfaz para grupos

Vigilancia del alojamiento de 
utillaje

Regulable por vector/retorno Unidad de cambio de robot

Aire de bloqueo

Control de revoluciones

Cambio de herramienta 
automático

►$&&(625,26

Convertidor de frecuen-
cias

Unidades de mando Adaptador 
para convertidor de 
frecuencias

Grupos de refrigeración/
Juego de conectores

Cables de potencia

Página 41 Página 41 Página 41 Página 42 Página 43

Cables de señales Cables del encoder

Página 43 Página 43

+86,//26�'(�02725
+)�����������

► 9(17$-$6�'(�352'8&72

► 3RWHQFLD�QRPLQDO�6������N:
3DU�GH�JLUR�QRPLQDO�6��Ă�Ă1P
5HYROXFLRQHV�Pi[��Ă��Ă���ĂU��S��P�

► Refrigeración por agua

► Comunicación IO-Link

► Diseñado como soporte para el grupo

► Adaptado, entre otros, para el uso en un cabezal angular

► Máximo rendimiento utilizando cojinetes híbridos

► Adecuado para el mecanizado de madera, plástico, 
metal ligero y materiales compuestos

► Controlado por vectores

ZZZ�]LPPHU�JURXS�HV   ►   Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio
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Motor asíncrono con tres fases, 4 polos
SRWHQFLD�QRPLQDO�6��>N:@ 12
3DU�GH�JLUR�QRPLQDO�6��>1P@ 9
FRUULHQWH�QRPLQDO�6��>$@ 25
YHORFLGDG�QRPLQDO�>USP@ 12.730
5HYROXFLRQHV�Pi[LPDV�>USP@ 24.000
3RUWDKHUUDPLHQWDV� HSK-F63
7HFQRORJtD�GH�PRWRUHV� Asíncrono
Q~PHUR�GH�SRORV� 4
8QLGDG�GH�DÁRMDPLHQWR� Neumáticos
5HIULJHUDFLyQ� Agua
3HVR�>NJ@ 16

 ► +)�����������  ► 3ODQ�GH�DVLJQDFLRQHV
Conexiones

A Soltar herramienta 
(��) Alimentación y retorno del sistema de refrigeración
+[ Conexión controlable
.5 Limpieza de cono 
63/ Aire de bloqueo 
;'� Conexión de potencia y señales
;*� Conexión de señales
;*� Sensor de posición y de revoluciones
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► (48,3$0,(172 ► 23&,21(6

Limpieza de cono del 
portaherramientas

Conexiones controlables Interfaz para grupos

Obturación de laberinto Regulable por vector/retorno
Sensor de temperatura de 
almacenamiento

Vigilancia del alojamiento de 
utillaje

IO-Link

Aire de bloqueo

Control de revoluciones

Cambio de herramienta 
automático

►$&&(625,26

Convertidor de frecuen-
cias

Unidades de mando Adaptador 
para convertidor de 
frecuencias

Grupos de refrigeración/
Juego de conectores

Cables de potencia

Página 41 Página 41 Página 41 Página 42 Página 43

Cables de señales Cables del encoder

Página 43 Página 43

+86,//26�'(�02725
+)�����������

► 9(17$-$6�'(�352'8&72

► 3RWHQFLD�QRPLQDO�6��������N:
3DU�GH�JLUR�QRPLQDO�6��Ă����Ă1P
5HYROXFLRQHV�Pi[��Ă��Ă���ĂU��S��P�

► Refrigeración por agua

► Comunicación IO-Link

► Diseñado como soporte para el grupo

► Máximo rendimiento utilizando cojinetes híbridos

► Adecuado para el mecanizado de madera, plástico, 
metal ligero y materiales compuestos

► Controlado por vectores

ZZZ�]LPPHU�JURXS�HV   ►   Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio
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Motor asíncrono con tres fases, 4 polos
SRWHQFLD�QRPLQDO�6��>N:@ 14.5
3DU�GH�JLUR�QRPLQDO�6��>1P@ 14.7
FRUULHQWH�QRPLQDO�6��>$@ 30
YHORFLGDG�QRPLQDO�>USP@ 9.450
5HYROXFLRQHV�Pi[LPDV�>USP@ 26.000
3RUWDKHUUDPLHQWDV� HSK-F63
7HFQRORJtD�GH�PRWRUHV� Asíncrono
Q~PHUR�GH�SRORV� 4
8QLGDG�GH�DÁRMDPLHQWR� Neumáticos
5HIULJHUDFLyQ� Agua
3HVR�>NJ@ 35

 ► +)�����������  ► 3ODQ�GH�DVLJQDFLRQHV
Conexiones

A Soltar herramienta 
AZ Sujetar herramienta 
(��) Alimentación y retorno del sistema de refrigeración
.5 Limpieza de cono 
63/ Aire de bloqueo 
;'� Conexión de potencia y señales
;*� Conexión de señales
;*� Sensor de posición y de revoluciones
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► (48,3$0,(172 ► 23&,21(6

Limpieza de cono del 
portaherramientas

Conexiones controlables Interfaz para grupos

Obturación de laberinto IO-Link
Sensor de temperatura de 
almacenamiento

Vigilancia del alojamiento de 
utillaje

Regulable por vector/retorno

Aire de bloqueo

Control de revoluciones

Cambio de herramienta 
automático

►$&&(625,26

Convertidor de frecuen-
cias

Unidades de mando Adaptador 
para convertidor de 
frecuencias

Grupos de refrigeración/
Juego de conectores

Cables de potencia

Página 41 Página 41 Página 41 Página 42 Página 43

Cables de señales Cables del encoder

Página 43 Página 43

+86,//26�'(�02725
+)�����������

► 9(17$-$6�'(�352'8&72

► 3RWHQFLD�QRPLQDO�6��������N:
3DU�GH�JLUR�QRPLQDO�6��Ă����Ă1P
5HYROXFLRQHV�Pi[��Ă��Ă���ĂU��S��P�

► Refrigeración por agua

► Comunicación IO-Link

► Diseñado como soporte para el grupo

► Máximo rendimiento utilizando cojinetes híbridos

► Adecuado para el mecanizado de madera, plástico, 
metal ligero y materiales compuestos

ZZZ�]LPPHU�JURXS�HV   ►   Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio
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Motor asíncrono con tres fases, 4 polos
SRWHQFLD�QRPLQDO�6��>N:@ 14.5
3DU�GH�JLUR�QRPLQDO�6��>1P@ 14.7
FRUULHQWH�QRPLQDO�6��>$@ 30
YHORFLGDG�QRPLQDO�>USP@ 9.450
5HYROXFLRQHV�Pi[LPDV�>USP@ 26.000
3RUWDKHUUDPLHQWDV� HSK-F63
7HFQRORJtD�GH�PRWRUHV� Asíncrono
Q~PHUR�GH�SRORV� 4
8QLGDG�GH�DÁRMDPLHQWR� Neumáticos
5HIULJHUDFLyQ� Agua
3HVR�>NJ@ 35

 ► +)�����������  ► 3ODQ�GH�DVLJQDFLRQHV
Conexiones

A Soltar herramienta 
AZ Sujetar herramienta 
(��) Alimentación y retorno del sistema de refrigeración
.5 Limpieza de cono 
63/ Aire de bloqueo 
;'� Conexión de potencia y señales
;*� Conexión de señales
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► (48,3$0,(172 ► 23&,21(6

Limpieza de cono del 
portaherramientas

Conexiones controlables Interfaz para grupos

Obturación de laberinto Regulable por vector/retorno
Sensor de temperatura de 
almacenamiento

Vigilancia del alojamiento de 
utillaje

IO-Link

Aire de bloqueo

Control de revoluciones

Cambio de herramienta 
automático

► $&&(625,26 Estaremos encantados de ayudarle a seleccionar y dimensionar el 
accesorio adecuado, póngase en contacto con nosotros.

+86,//26�'(�02725
+)�����������

► 9(17$-$6�'(�352'8&72

► 3RWHQFLD�QRPLQDO�6������N:
3DU�GH�JLUR�QRPLQDO�6��Ă����Ă1P
5HYROXFLRQHV�Pi[��Ă��Ă���ĂU��S��P�

► Refrigeración por agua

► Máximo rendimiento utilizando cojinetes híbridos

► Densidad de potencia muy elevada (motor síncrono)

► Par de giro muy elevado (motor síncrono)

► Adaptado para el uso en un cabezal angular

► Adecuado para el mecanizado de metal ligero, materia-
les compuestos, madera y plástico

ZZZ�]LPPHU�JURXS�HV   ►   Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio
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Motor síncrono con tres fases, 4 polos
SRWHQFLD�QRPLQDO�6��>N:@ 20.0
3DU�GH�JLUR�QRPLQDO�6��>1P@ 18.5
FRUULHQWH�QRPLQDO�6��>$@ 50
YHORFLGDG�QRPLQDO�>USP@ 10.300
5HYROXFLRQHV�Pi[LPDV�>USP@ 24.000
3RUWDKHUUDPLHQWDV� HSK-F63
7HFQRORJtD�GH�PRWRUHV� Síncrono
Q~PHUR�GH�SRORV� 4
8QLGDG�GH�DÁRMDPLHQWR� Neumáticos
5HIULJHUDFLyQ� Agua
3HVR�>NJ@ 36

 ► +)�����������  ► 3ODQ�GH�DVLJQDFLRQHV
Conexiones

A Soltar herramienta 
(��) Alimentación y retorno del sistema de refrigeración
+[ Conexión controlable
.5 Limpieza de cono 
63/ Aire de bloqueo 
;'� Conexión de potencia y señales
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► (48,3$0,(172 ► 23&,21(6

Limpieza de cono del 
portaherramientas

Conexiones controlables Interfaz para grupos

Obturación de laberinto Regulable por vector/retorno
Sensor de temperatura de 
almacenamiento

Vigilancia del alojamiento de 
utillaje

IO-Link

Aire de bloqueo

Control de revoluciones

Cambio de herramienta 
automático

► $&&(625,26 Estaremos encantados de ayudarle a seleccionar y dimensionar el 
accesorio adecuado, póngase en contacto con nosotros.

+86,//26�'(�02725
+)�����������

► 9(17$-$6�'(�352'8&72

► 3RWHQFLD�QRPLQDO�6������N:
3DU�GH�JLUR�QRPLQDO�6��Ă����Ă1P
5HYROXFLRQHV�Pi[��Ă��Ă���ĂU��S��P�

► Refrigeración por agua

► Máximo rendimiento utilizando cojinetes híbridos

► Adaptado para el uso en un cabezal angular

► Adecuado para el mecanizado de metal ligero, materia-
les compuestos, madera y plástico

ZZZ�]LPPHU�JURXS�HV   ►   Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio
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Motor asíncrono con tres fases, 4 polos
SRWHQFLD�QRPLQDO�6��>N:@ 20.0
3DU�GH�JLUR�QRPLQDO�6��>1P@ 14.3
FRUULHQWH�QRPLQDO�6��>$@ 43
YHORFLGDG�QRPLQDO�>USP@ 13.360
5HYROXFLRQHV�Pi[LPDV�>USP@ 24.000
3RUWDKHUUDPLHQWDV� HSK-F63
7HFQRORJtD�GH�PRWRUHV� Asíncrono
Q~PHUR�GH�SRORV� 4
8QLGDG�GH�DÁRMDPLHQWR� Neumáticos
5HIULJHUDFLyQ� Agua
3HVR�>NJ@ 36

 ► +)�����������  ► 3ODQ�GH�DVLJQDFLRQHV
Conexiones

A Soltar herramienta 
(��) Alimentación y retorno del sistema de refrigeración
+[ Conexión controlable
.5 Limpieza de cono 
63/ Aire de bloqueo 
;'� Conexión de potencia y señales
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► (48,3$0,(172 ► 23&,21(6

Limpieza de cono del 
portaherramientas

Suministro de refrigerante interior Sensor de aceleración

Obturación de laberinto

Vigilancia del alojamiento de 
utillaje

Junta del aire de bloqueo

Cambio de herramienta 
automático

Regulable por vector/retorno

► $&&(625,26 Estaremos encantados de ayudarle a seleccionar y dimensionar el 
accesorio adecuado, póngase en contacto con nosotros.

+86,//26�'(�02725
+)�����������

► 9(17$-$6�'(�352'8&72

► 3RWHQFLD�QRPLQDO�6������N:
3DU�GH�JLUR�QRPLQDO�6��Ă����Ă1P
5HYROXFLRQHV�Pi[��Ă��Ă���ĂU��S��P�

► Refrigeración por agua

► Máximo rendimiento utilizando cojinetes híbridos

► Adaptado para el uso en máquinas-herramientas

► Adecuado para el mecanizado de latón, aluminio, acero 
y hierro fundido

ZZZ�]LPPHU�JURXS�HV   ►   Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio
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Motor asíncrono con tres fases, 6 polos
SRWHQFLD�QRPLQDO�6��>N:@ 34.0
3DU�GH�JLUR�QRPLQDO�6��>1P@ 83.7
FRUULHQWH�QRPLQDO�6��>$@ 130
YHORFLGDG�QRPLQDO�>USP@ 3.880
5HYROXFLRQHV�Pi[LPDV�>USP@ 14.000
3RUWDKHUUDPLHQWDV� HSK-A63
7HFQRORJtD�GH�PRWRUHV� Asíncrono
Q~PHUR�GH�SRORV� 6
8QLGDG�GH�DÁRMDPLHQWR� Hidráulicos
5HIULJHUDFLyQ� Agua
3HVR�>NJ@ 136

 ► +)�����������  ► 3ODQ�GH�DVLJQDFLRQHV
Conexiones

A Soltar herramienta 
AZ Sujetar herramienta 
(��) Alimentación y retorno del sistema de refrigeración
,.= Suministro de refrigerante interior
.5 Limpieza de cono 
63/ Aire de bloqueo 
;'� Conexión de potencia y señales
;*� Conexión de señales
;*� Sensor de posición y de revoluciones
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► (48,3$0,(172 ► 23&,21(6

Limpieza de cono del 
portaherramientas

Suministro de refrigerante interior Sensor de aceleración

Obturación de laberinto

Vigilancia del alojamiento de 
utillaje

Junta del aire de bloqueo

Cambio de herramienta 
automático

Regulable por vector/retorno

► $&&(625,26 Estaremos encantados de ayudarle a seleccionar y dimensionar el 
accesorio adecuado, póngase en contacto con nosotros.

+86,//26�'(�02725
+)�����������

► 9(17$-$6�'(�352'8&72

► 3RWHQFLD�QRPLQDO�6������N:
3DU�GH�JLUR�QRPLQDO�6��Ă���Ă1P
5HYROXFLRQHV�Pi[��Ă�Ă���ĂU��S��P�

► Refrigeración por agua

► Máximo rendimiento utilizando cojinetes híbridos

► Adaptado para el uso en máquinas-herramientas

► Adecuado para el mecanizado de latón, aluminio, acero 
y hierro fundido

► Densidad de potencia muy elevada (motor síncrono)

► Par de giro muy elevado (motor síncrono)

ZZZ�]LPPHU�JURXS�HV   ►   Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio
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Motor síncrono con tres fases, 6 polos
SRWHQFLD�QRPLQDO�6��>N:@ 48.0
3DU�GH�JLUR�QRPLQDO�6��>1P@ 153.0
FRUULHQWH�QRPLQDO�6��>$@ 116
YHORFLGDG�QRPLQDO�>USP@ 3.000
5HYROXFLRQHV�Pi[LPDV�>USP@ 6.000
3RUWDKHUUDPLHQWDV� HSK-A63
7HFQRORJtD�GH�PRWRUHV� Síncrono
Q~PHUR�GH�SRORV� 6
8QLGDG�GH�DÁRMDPLHQWR� Hidráulicos
5HIULJHUDFLyQ� Agua
3HVR�>NJ@ 140

 ► +)�����������  ► 3ODQ�GH�DVLJQDFLRQHV
Conexiones

A Soltar herramienta 
AZ Sujetar herramienta 
(��) Alimentación y retorno del sistema de refrigeración
,.= Suministro de refrigerante interior
.5 Limpieza de cono 
63/ Aire de bloqueo 
;'� Conexión de potencia y señales
;*� Conexión de señales
;*� Sensor de posición y de revoluciones
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POSIBILIDADES 
DE 
USO

Una potencia y rendimiento óptimos solo son posibles si el husillo de motor y el conver-
tidor de frecuencias están adaptados de forma óptima entre sí. Ya en el desarrollo, pero 
también en el test de campo, colaboramos con fabricantes líderes de convertidores y 
máquinas. El objetivo es generar siempre el máximo benefi cio para el cliente. Si el motor 
y el convertidor de frecuencias están adaptados de forma óptima entre sí, esto no solo se 
refl eja en la vida útil, sino también en la suavidad de marcha, en el balance térmico y con 
ello, por supuesto, en la densidad de potencia. El objetivo de Zimmer Group es facilitar 
un sistema que se integre sin problemas y que ofrezca al cliente la posibilidad de sacar el 
máximo provecho del husillo de motor.

+XVLOOR�GH�PRWRU &RQYHUWLGRU�GH�
IUHFXHQFLDV

8QLGDG�GH�PDQGR�
,QWHUIDFH�
2SHUDWRU

8QLGDG�GH�PDQGR�
(WKHU&$7�
2SHUDWRU

8QLGDG�GH�PDQGR�
&$1RSHQ�
2SHUDWRU

8QLGDG�GH�PDQGR�
352),1(7�
2SHUDWRU

&DEOH�GH�XQLyQ

HF145-001-001 HFZ121092 CREG00092 CREG00152 CREG00153 CREG00154 HFZ121356
HF145-001-002 HFZ121092 CREG00092 CREG00152 CREG00153 CREG00154 HFZ121356
HF145-001-003 HFZ121094 CREG00092 CREG00152 CREG00153 CREG00154 HFZ121356
HF145-001-004 HFZ121092 CREG00092 CREG00152 CREG00153 CREG00154 HFZ121356
HF145-001-005 HFZ121092 CREG00092 CREG00152 CREG00153 CREG00154 HFZ121356
HF145-001-006 HFZ121094 CREG00092 CREG00152 CREG00153 CREG00154 HFZ121356
HF125-002-001 HFZ121093 CREG00092 CREG00152 CREG00153 CREG00154 HFZ121356
HF125-002-002 HFZ121094 CREG00092 CREG00152 CREG00153 CREG00154 HFZ121356
HF125-002-004 HFZ121093 CREG00092 CREG00152 CREG00153 CREG00154 HFZ121356
HF125-002-005 HFZ121094 CREG00092 CREG00152 CREG00153 CREG00154 HFZ121356
HF150-003-001 HFZ121095 CREG00092 CREG00152 CREG00153 CREG00154 HFZ121356
HF150-003-003 HFZ121095 CREG00092 CREG00152 CREG00153 CREG00154 HFZ121356
HF150-005-001 bajo consulta bajo consulta bajo consulta bajo consulta bajo consulta bajo consulta
HF150-005-002 bajo consulta bajo consulta bajo consulta bajo consulta bajo consulta bajo consulta
HF205-006-001 bajo consulta bajo consulta bajo consulta bajo consulta bajo consulta bajo consulta
HF205-006-002 bajo consulta bajo consulta bajo consulta bajo consulta bajo consulta bajo consulta

► &RQYHUWLGRU�GH�IUHFXHQFLDV

$&&(625,26�'(�6,67(0$
&219(57,'25�'(�)5(&8(1&,$6

► 9(17$-$6�'(�352'8&72

► En combinación con el husillo de motor, el convertidor de 
frecuencias constituye un paquete global perfecto para 
tareas de posicionamiento precisas con tecnología de 
seguridad integrada (STO) y procesos con bajas revolucio-
nes, así como altas revoluciones. Las conexiones nece-
sarias en la aplicación en el nivel de control las satisfacen 
los operadores de bus de campo enchufables (Interbus, 
CANopen, Ethernet, DeviceNet, EtherCAT, …) para todos 
los estándares de protocolo usuales, incluidas las nuevas 
soluciones basadas en Ethernet. Los redondeos necesa-
rios para la solución completa los forman las áreas de ac-
cesorios con grupos constructivos CEM para los entornos 
C1 y C2, resistencias de frenado, inductancias de red y 
fi ltros de armónicos.

► ,1)250$&,21(6�(1�72512�$�/26�352'8&726
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POSIBILIDADES 
DE 
USO

Colaboramos con importantes fabricantes de grupos de refrigeración y, de este modo, 
podemos lograr una regulación de la temperatura y una dosifi cación del medio de refrige-
ración precisas, lo que conlleva temperaturas de servicio bajas constantemente. Una dosi-
fi cación y regulación exactas son importantes para excluir la posibilidad de inexactitudes 
en el husillo, que pueden ser provocadas por oscilaciones de temperatura. Le suministra-
mos componentes adaptados entre sí de los que puede estar seguro que le garantizarán 
una interacción fi able.

+XVLOOR�GH�PRWRU *UXSRV�GH�
UHIULJHUDFLyQ

-XHJR�GH�
FRQHFWRUHV

HF125-002-001 HFZ121046 HFZ121047
HF125-002-002 HFZ121046 HFZ121047
HF125-002-004 HFZ121046 HFZ121047
HF125-002-005 HFZ121046 HFZ121047
HF150-003-001 HFZ121046 HFZ121047
HF150-003-003 bajo consulta bajo consulta
HF150-005-001 bajo consulta bajo consulta
HF150-005-002 bajo consulta bajo consulta
HF205-006-001 bajo consulta bajo consulta
HF205-006-002 bajo consulta bajo consulta

► *UXSRV�GH�UHIULJHUDFLyQ

$&&(625,26�'(�6,67(0$
*58326�'(�5()5,*(5$&,Ð1

► 9(17$-$6�'(�352'8&72

► Para nuestros husillos de motor refrigerados por agua 
ofrecemos los grupos de refrigeración diseñados de forma 
correspondiente junto con los juegos de conectores. La 
disponibilidad fi able de la cantidad de refrigerante nece-
saria y su temperatura reducen la generación de calor 
debida al funcionamiento y garantizan una potencia del 
husillo máxima.

► ,1)250$&,21(6�(1�72512�$�/26�352'8&726

ZZZ�]LPPHU�JURXS�HV   ►   Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio
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SR
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LD

CSTE01289 Robot, conector hembra + extremos al aire 5 * * * * * *
CSTE01290 Robot, conector hembra + extremos al aire 10 * * * * * *
CSTE01291 Robot, conector hembra + macho 5 * * * * * *
CSTE01292 Robot, conector hembra + macho 10 * * * * * *
CSTE01301 Cadena de arrastre, conector hembra + extremos al aire 5 * * * * * *
CSTE01302 Cadena de arrastre, conector hembra + extremos al aire 10 * * * * * *
CSTE01303 Cadena de arrastre, conector hembra + macho 5 * * * * * *
CSTE01304 Cadena de arrastre, conector hembra + macho 10 * * * * * *
CSTE01293 Robot, conector hembra + extremos al aire 5 * * * * * *
CSTE01294 Robot, conector hembra + extremos al aire 10 * * * * * *
CSTE01295 Robot, conector hembra + macho 5 * * * * * *
CSTE01296 Robot, conector hembra + macho 10 * * * * * *
CSTE01305 Cadena de arrastre, conector hembra + extremos al aire 5 * * * * * *
CSTE01306 Cadena de arrastre, conector hembra + extremos al aire 10 * * * * * *
CSTE01307 Cadena de arrastre, conector hembra + macho 5 * * * * * *
CSTE01308 Cadena de arrastre, conector hembra + macho 10 * * * * * *

&
DE
OH
�G
H�
VH
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V

CSTE01297 Robot, conector hembra + extremos al aire 5 * * * * * *
CSTE01298 Robot, conector hembra + extremos al aire 10 * * * * * *
CSTE01299 Robot, conector hembra + macho 5 * * * * * *
CSTE01300 Robot, conector hembra + macho 10 * * * * * *
CSTE01309 Cadena de arrastre, conector hembra + extremos al aire 5 * * * * * *
CSTE01310 Cadena de arrastre, conector hembra + extremos al aire 10 * * * * * *
CSTE01311 Cadena de arrastre, conector hembra + macho 5 * * * * * *
CSTE01312 Cadena de arrastre, conector hembra + macho 10 * * * * * *

&
DE
OH
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CSTE01467 Robot, conector hembra + extremos al aire 5 * * * * * *
CSTE01468 Robot, conector hembra + extremos al aire 10 * * * * * *
CSTE01471 Robot, conector hembra + macho 5 * * * * * *
CSTE01472 Robot, conector hembra + macho 10 * * * * * *
CSTE01469 Cadena de arrastre, conector hembra + extremos al aire 5 * * * * * *
CSTE01470 Cadena de arrastre, conector hembra + extremos al aire 10 * * * * * *
CSTE01473 Cadena de arrastre, conector hembra + macho 5 * * * * * *
CSTE01474 Cadena de arrastre, conector hembra + macho 10 * * * * * *

* bajo consulta

$&&(625,26�'(�6,67(0$
/Ì1($6

► 9(17$-$6�'(�352'8&72

► &DEOHV��OtQHDV

Zimmer Group se considera un proveedor de sistemas y 
su socio fi able; le ofrecemos el paquete completo. Reduz-
ca sus gastos al realizar su sistema con nuestro apoyo. 
Ofrecemos soluciones especiales a medida para todos los 
casos de aplicación.
Para todos nuestros husillos de motor y accesorios ofrece-
mos juegos de conectores y líneas de libre confi guración.

Sus ventajas:

- soluciones a medida de su aplicación
- poco esfuerzo - nos encargamos del dimensionado para 
usted
- listo para la conexión y confeccionado con precisión
- ya montado y verifi cado en cuanto al funcionamiento

► ,1)250$&,21(6�(1�72512�$�/26�352'8&726

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio  ◄  ĂZZZ�]LPPHU�JURXS�HV
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► (48,3$0,(172 ► 23&,21(6

Cambio de herramienta 
automático

Transmisión de medios para 
corriente de carga

Detección de la posición del 
émbolo

Unidades de interfaz
Transmisión de medios para 
corriente de señales

Detección disponible de la parte 
suelta

►$&&(625,26�5(&20(1'$'26

Detección magn. posición 
émbolo

Detector inductivo cable 
0,3 m - Conector M8

Módulo básico para la 
estación de reposo

Detector inductivo - Cable 
5 m

Detector inductivo - Co-
nector M8

=8%������ 1-5���(�6. $/65����� 1-��(� 1-��(�6

Pos. 3URGXFWR 5HIHUHQFLD
� Estación de reposo $/65�����

� Cambiador de herramienta para parte fija ::6���)����

3 Cambiador de herramienta para parte suelta ::6���/����

� Husillo de motor +)������������+)�����������

bajo demanda también para husillos de motor con control vectorial

$&&(625,26�'(�6,67(0$
81,'$'�'(�&$0%,2�'(�52%27

► 9(17$-$6�'(�352'8&72

► Para husillos de motor destinados al uso en robots ofre-
cemos unidades de cambio de robot diseñadas especial-
mente. Las unidades de cambio de robot constituyen una 
interfaz fi able entre el robot y el husillo de motor. La parte 
suelta se fi ja en el husillo de motor y, contrariamente, la 
parte fi ja se monta en el extremo del brazo del robot. Para 
poder guardar el husillo de motor en caso de no utilizarlo, 
se ofrece una estación de reposo.

- Mecanismo de acoplamiento automático

- De diseño extremadamente plano

- Autorretención mecánica

- Transmisión de aire comprimido

- Transmisión de potencia y señales para el funciona-
miento 
 del husillo de motor

ZZZ�]LPPHU�JURXS�HV   ►   Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio
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► (63(&,),&$&,21(6�'(/�352'8&72

► )XHU]DV�\�PRPHQWRV

Muestra fuerzas y momentos estáticos que pueden 
actuar sobre el cambiador de herramienta.

Mr [Nm] 600

My [Nm] 850

Fa

Mr

My

Fa [N] 16000

5HIHUHQFLD ::6���)���� ::6���/����
Brida de conexión según EN ISO 9409-1 TK 100 TK 100
Alimentacíon Adecuado para HF145-001-001 | HF145-001-002 Adecuado para HF145-001-001 | HF145-001-002
Carrera de enclavamiento [mm] 1.2
Autorretención en posición enclavada mecánica mecánica
Precisión de repetición en X, Y [mm] 0.02 0.02
Precisión de repetición en Z [mm] 0.01 0.01
Presión de servicio [bar] 4 ... 10 4 ... 10
Temperatura de servicio [°C] +5 ... +80 +5 ... +80
Volumen de cilindro por ciclo [cm³] 25
Peso [kg] 1.8 2.2

► Datos técnicos

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio  ◄  ĂZZZ�]LPPHU�JURXS�HV
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► (48,3$0,(172 ► 23&,21(6

Cambio de herramienta 
automático

Transmisión de medios aire/vacío
Detección de la posición del 
émbolo

Unidades de interfaz
Transmisión de medios para 
corriente de carga

Detección disponible de la parte 
suelta

Transmisión de medios de 
refrigeración

Transmisión de medios para 
corriente de señales

►$&&(625,26�5(&20(1'$'26

Detección magn. posición 
émbolo

Detector inductivo cable 
0,3 m - Conector M8

Módulo básico para la 
estación de reposo

Detector inductivo - Cable 
5 m

Detector inductivo - Co-
nector M8

=8%������ 1-5���(�6. $/65����� 1-��(� 1-��(�6

Pos. 3URGXFWR 5HIHUHQFLD
� Estación de reposo $/65�����

� Cambiador de herramienta para parte fija ::6���)����

3 Cambiador de herramienta para parte suelta ::6���/����

� Husillo de motor +)�����������

bajo demanda también para husillos de motor con control vectorial

$&&(625,26�'(�6,67(0$
81,'$'�'(�&$0%,2�'(�52%27

► 9(17$-$6�'(�352'8&72

► Para husillos de motor destinados al uso en robots ofre-
cemos unidades de cambio de robot diseñadas especial-
mente. Las unidades de cambio de robot constituyen una 
interfaz fi able entre el robot y el husillo de motor. La parte 
suelta se fi ja en el husillo de motor y, contrariamente, la 
parte fi ja se monta en el extremo del brazo del robot. Para 
poder guardar el husillo de motor en caso de no utilizarlo, 
se ofrece una estación de reposo.

- Mecanismo de acoplamiento automático

- De diseño extremadamente plano

- Autorretención mecánica

- Transmisión de aire comprimido y de medios de refri-
geración

- Transmisión de potencia y señales para el funciona-
miento 
 del husillo de motor

ZZZ�]LPPHU�JURXS�HV   ►   Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio
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► (63(&,),&$&,21(6�'(/�352'8&72

► )XHU]DV�\�PRPHQWRV

Muestra fuerzas y momentos estáticos que pueden 
actuar sobre el cambiador de herramienta.

Mr [Nm] 600

My [Nm] 850

Fa

Mr

My

Fa [N] 16000

5HIHUHQFLD ::6���)���� ::6���/����
Brida de conexión según EN ISO 9409-1 TK 100 TK 100
Alimentacíon Adecuado para HF125-002-001 Adecuado para HF125-002-001
Carrera de enclavamiento [mm] 1.2
Autorretención en posición enclavada mecánica mecánica
Precisión de repetición en X, Y [mm] 0.02 0.02
Precisión de repetición en Z [mm] 0.01 0.01
Presión de servicio [bar] 4 ... 10 4 ... 10
Temperatura de servicio [°C] +5 ... +80 +5 ... +80
Volumen de cilindro por ciclo [cm³] 25
Peso [kg] 2.4 2.4

► Datos técnicos

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio  ◄  ĂZZZ�]LPPHU�JURXS�HV
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POSIBILIDADES DE 
USO

► 0i[LPD�Á�H[LELOLGDG

El uso de robots industriales representa un factor de productividad decisivo. 
Para el creciente uso de la tecnología de robots, Zimmer Group ofrece produc-
tos End of Arm innovadores y optimizados en cuanto a la aplicación como el 
cabezal multifunción.

Nuestros cabezales multifunción están equipados con distintas disposiciones 
del husillo y grupos y pueden confeccionarse libremente según los deseos del 
cliente, de modo que obtiene una solución a medida para su aplicación. Me-
diante un cabezal multifunción puede elevar su máquina al siguiente nivel; en 
lugar de las tareas de mecanizado convencionales ahora también son posibles 
tareas de manipulación y una automatización.

Utilice nuestro sistema modular y amplíe la funcionalidad de su máquina.

► 0HFDQL]DGR�GH

- madera/superfi cies similares a la madera

- placas de yeso

- materiales compuestos (Composites)

- plásticos

OTRAS INFORMA-
CIONES

► 6ROXFLRQHV�HVSHFLDOHV�HVSHFtÀ�FDV�SDUD�HO�FOLHQWH

Los requisitos exigidos a las tareas de un cabezal multifunción, la conexión del 
motor o el accionamiento a menudo son distintos. Zimmer Group desarrolla 
junto con usted soluciones conjuntas al máximo nivel técnico.

$&&(625,26�'(�6,67(0$
81,'$'(6�08/7,)81&,Ð1

► 9(17$-$6�'(�352'8&72

► $XWRPDWL]DFLyQ�GH�VX�LQVWDODFLyQ

► &RQH[LyQ�GHO�PRWRU�HVSHFtÀ�FD�SDUD�HO�FOLHQWH

► 1~PHUR�\�GLVSRVLFLyQ�GH�ORV�KXVLOORV�YDULDEOH

► 0~OWLSOHV�RSFLRQHV�GH�PRQWDMH�

- Unidad de agarre y manipulación

- Grupo de fi jación de guarniciones

- Módulo de fi jación para pies de zócalo

- Grupo de serrado

- Grupos de perforación de todo tipo

- Grupo de fi jación de topes

- Grupo de atornillado

► ,1)250$&,21(6�(1�72512�$�/26�352'8&726

ZZZ�]LPPHU�JURXS�HV   ►   Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio
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 ► ,1)250$&,Ð1�$&(5&$�'(�18(675$�$6,67(1&,$

6(59,&,2 
+86,//26�'(�02725

LÍNEA DE ATEN-
CIÓN DE ASISTEN-
CIA

No todas las solicitudes requieren una reparación o sustitución de inmediato. 
Nuestros empleados altamente cualificados estarán encantados de asesorarle en 
cualquier momento por teléfono. 
 
T +49 7243 727-2316  
service@zimmer-group.com

 ► $VHVRUDPLHQWR�\�GLPHQVLRQDGR

El husillo de motor como pieza clave de una máquina requiere una integración profesional en el concepto de má-
quina. Al seleccionar el husillo, el proceso va mucho más allá de solo las dimensiones constructivas o los datos de 
potencia. Estaremos encantados de ayudarle en cualquier tema que surja como la alimentación de energía, el control 
y la refrigeración. Estos parámetros se basan en el principio de que su aplicación pueda soportar todo aquello que 
usted espera. ¿Ya utiliza un husillo en su máquina, pero está buscando una alternativa o una actualización? Estare-
mos encantados de asesorarle.

 ► 6HUYLFLR�GH�UHSDUDFLyQ�H[SUpV

En caso de accidente, todo depende de cuánto tarde en poder reanudar su principal tarea. Si se producen daños en 
un husillo, es decisivo cuánto tarda y cuánto cuesta que su máquina vuelva a estar lista para la producción y ello con 
un esfuerzo económico moderado. En caso de daños en el husillo, los pasos a seguir son: desmontaje, reparación 
del husillo o cambio del husillo y, por último, la nueva puesta en marcha de la máquina. Normalmente, resulta útil 
disponer del husillo de repuesto que funciona correctamente in situ para minimizar los costes del desmontaje y de la 
nueva puesta en marcha y completarlos con solo una actuación de asistencia. Por este motivo, suministramos sin bu-
rocracia y rápidamente un husillo de repuesto reparado o nuevo y, a continuación, nos encargamos meticulosamente 
de su husillo de motor defectuoso.

 ► &RQWUDWRV�GH�DVLVWHQFLD

Usted busca seguridad y apoyo en el proceso de ciclo de vida para poder contar a largo plazo con sus productos y 
poder planificar la capacidad de producción. Nosotros ofrecemos los contratos de asistencia correspondientes con 
los que garantizamos que se mantenga su capacidad de producción.

 ► $VLVWHQFLD�LQ�VLWX

Si lo desea, nuestro experimentado personal de asistencia puede visitarle en su empresa y llevar a cabo trabajos 
técnicos, ayudarle en la puesta en marcha u ofrecerle asesoramiento experto.

 ► 6HUYLFLR�GH�SLH]DV�GH�UHFDPELR

Calidad del fabricante a precios moderados con un asesoramiento y suministro competentes, esto es lo que le ofrece-
mos.

Datos, dibujos, modelos 3D e instrucciones de servicio  ◄  ĂZZZ�]LPPHU�JURXS�HV
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El contenido de este catálogo no tiene carácter vinculante, solo sirve para fines de información y no es una oferta desde el 
punto de vista jurídico. Para el cierre del contrato es decisiva una confirmación de pedido por escrito de Zimmer GmbH, que 
se produce exclusivamente según las condiciones de compra y suministro generales de Zimmer GmbH vigentes actualmen-
te. Dichas condiciones las encontrará en Internet en ZZZ�]LPPHU�JURXS�HV� 
Todos los productos indicados en este catálogo se han diseñado para aplicaciones de acuerdo con su finalidad de uso, p. ej. 
máquinas de la automatización. Para el uso y la instalación deben tenerse en cuenta las normas reconocidas técnicas para 
trabajar de forma segura y profesional. 
Además, se aplican las prescripciones correspondientes del legislador, del instituto TÜV, de la respectiva asociación profesio-
nal o las disposiciones VDE. 
 
El usuario debe cumplir los datos técnicos indicados en este catálogo. El usuario no debe exceder y/o no alcanzar los datos 
indicados. En caso de falta de dichas indicaciones, no podrá partirse de la base de que dichos valores máximos y/o mínimos 
o limitaciones no existen para finalidades de uso especiales. En caso de aplicaciones inusuales siempre deberá solicitarse 
asesoramiento. 
 
La eliminación de desechos no está incluida en el precio, las devoluciones y eliminaciones están a cargo de Zimmer GmbH. 

'$726�7e&1,&26�<�5(35(6(17$&,21(6
Los datos técnicos y las figuras se han dispuesto de forma minuciosa y según nuestro leal saber y entender. No podemos 
asumir ninguna garantía en cuanto a la actualización, exactitud e integridad de las indicaciones. 
 
Las indicaciones e informaciones, como figuras, dibujos, descripciones, medidas, pesos, materiales, servicios técnicos 
y otros servicios así como los productos y servicios descritos, incluidas en las descripciones de producto generales, los 
catálogos de Zimmer GmbH, los folletos y las listas de precios en cualquier formato están sujetas a modificaciones y pueden 
modificarse o actualizarse en cualquier momento sin previo aviso. Estas solo serán vinculantes en la medida en que estén, 
por referencia, expresamente incluidas en el contrato. Las pequeñas divergencias de estas indicaciones que describen el 
producto se considerarán aprobadas y no afectarán al cumplimiento de los contratos siempre que sean razonables para el 
cliente. 

5(63216$%,/,'$'
Los productos del Zimmer Group están sujetos a la ley de responsabilidad para productos. Este catálogo no contiene ningún 
tipo de garantías, garantías sobre sus propiedades ni acuerdos de calidad para los productos representados, ya sea expre-
sa o implícitamente, ni en cuanto a la disponibilidad de los productos. Las campañas publicitarias referentes a criterios de 
calidad, propiedades o aplicaciones de los productos no son vinculantes a efectos jurídicos. 
 
Siempre que el marco jurídico lo permita, se excluye la responsabilidad de Zimmer GmbH por daños directos o indirectos, 
daños consecuenciales, reclamaciones de cualquier naturaleza y causa jurídica, producidos como consecuencia del uso de 
las informaciones incluidas en este catálogo. 

0$5&$6�&20(5&,$/(6��'(5(&+2�'(�/$�3523,('$'�,17(/(&78$/�<�5(352'8&&,Ð1
La representación de derechos de propiedad industrial como marcas, logotipos, marcas comerciales registradas o patentes 
de este catálogo no incluye la concesión de licencias ni derechos de uso. Sin el consentimiento expreso por escrito de Zim-
mer GmbH no se permite su utilización. Todos los contenidos de este catálogo son propiedad intelectual de Zimmer GmbH. 
En cuanto al derecho de la propiedad intelectual se prohíbe todo uso ilícito de la propiedad intelectual, incluso en extracto. 
La reimpresión, reproducción y traducción (incluso en extracto) solo se permiten con el consentimiento previo por escrito de 
Zimmer GmbH. 

1250$6
El Zimmer Group posee un sistema de gestión de calidad certificado según ISO 9001:2008. El Zimmer Group posee un siste-
ma de gestión del medio ambiente certificado según ISO 14001:2004.

$9,62�'(�862
GENERAL

ZZZ�]LPPHU�JURXS�HV
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'(&/$5$&,Ð1�'(�,1&25325$&,Ð1�'(�$&8(5'2�&21�/$�',5(&7,9$�&(���������&(�62%5(�0É48,-
1$6��$1(;2�,,���%�
Por la presente declaramos que nuestros elementos como máquina incompleta cumplen los siguientes requisitos básicos de 
la directiva de máquinas 2006/42/CE  
 
n.o 1.1.2., n.o 1.1.3., n.o 1.1.5., n.o 1.3.2, n.o 1.3.4, n.o 1.3.7, n.o 1.5.3, n.o 1.5.4, n.o 1.5.8., n.o 1.6.4, n.o 1.7.1, n.o 1.7.3, n.o 
1.7.4.  
 
Asimismo, declaramos que la documentación técnica especial se ha redactado según el anexo VII parte B de esta directiva.  
Nos comprometemos a transmitir en formato electrónico a las autoridades de vigilancia del mercado en respuesta a un 
requerimiento debidamente motivado la documentación especial sobre la máquina incompleta.  
A continuación, la máquina incompleta solo podrá ponerse en servicio si dado el caso se ha determinado que la máquina o 
la instalación, en la que debe montarse la máquina incompleta, cumple las disposiciones de la directiva 2006/42/CE sobre 
máquinas y se ha emitido la declaración de conformidad CE según el anexo II A.

$9,62�'(�862
,1',9,'8$/
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