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*: TOLERANZ ZWISCHEN STIFTBOHRUNGEN + 0,02, GEWINDEBOHRUNGEN + 0,1

**: ZUGANG ZUR WINKELEINSTELLUNG

GroBe Zylinder Durchmesser Haltemoment
(] 2
40 mm

32mm 600 Nm

Technische Anderungen vorbehalten

Rev. 01 26.01.22

Spannmoment
(0,5 MPa)

125Nm
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Gewicht Min / Max Betriebsdruck: 0,4 / 0,6 MPa
(ohne Spannarm) Betriebstemperatur: 5°+ 45° C

1,7 Kg

Offnungswinkel: einstellbar
Ohne Arm

Elektronischer Sensor mit M12 schwenkbarem Stecker,
von 0° bis 90°orientierbar

Versorgungspannung: 10+30Vdc
Schutzart: IP65
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*: TOLERANZ ZWISCHEN STIFTBOHRUNGEN + 0,02, GEWINDEBOHRUNGEN + 0,1 \\ \
**: TOLERANZ BEI 80 mm VOM DREHPUNKT \\\ //
**%: ZUGANG ZUR WINKELEINSTELLUNG o
**%% : MARBE ZU BEACHTEN FALLS ANDERE HANDHEBEL VERWENDET WERDEN
UABM4OO . KO 6 SERIE SPANNARM 7 AUSFUHRUNG SPANNARM
6 7 B = Mittig A = Aluminium
| =Rechts S = Stahl
J=Links
GroRe Zylinder Durchmesser Haltemoment Spannmoment Gewicht Min/ Max Betriebsdrusk: 0,:1 /0,6 MPa
%) %) (0,5 MPa) (ohne Spannarm) Betr|ebstemp__eratur: 5°+-45°C
Einstellbarer Offnungswinkel: von 0° bis 95°
40 mm 32mm 600 Nm 125 Nm 1,7 Kg

Armstellung: 180°

Elektronischer Sensor mit M12 schwenkbarem Stecker,
von 0° bis 90°orientierbar
Technische Anderungen vorbehalten

Versorgungspannung: 10+30Vdc
Schutzart: IP65
Rev. 01 26.01.22
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*: TOLERANZ ZWISCHEN STIFTBOHRUNGEN + 0,02, GEWINDEBOHRUNGEN * 0,1
** : TOLERANZ BEI 80 mm VOM DREHPUNKT

**%: ZUGANG ZUR WINKELEINSTELLUNG
***% : MABE ZU BEACHTEN FALLS ANDERE HANDHEBEL VERWENDET WERDEN

UABM400 _

Groe
(]

40 mm

6 7

Zylinder Durchmesser
2

32mm

Technische Anderungen vorbehalten

Rev. 01 26.01.22

KO

Haltemoment

600 Nm

6 SERIE SPANNARM

C = Mittig
D = Rechts
S =Links

Spannmoment
(0,5 MPa)

125Nm

Armstellung: 180°

Elektronischer Sensor mit M12 schwenkbarem Stecker,

von 0° bis 90°orien

Versorgungspannung: 10+30Vdc

Schutzart: IP65
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7 AUSFUHRUNG SPANNARM
A = Aluminium
S = Stahl
Gewicht Min / Max Betriebsdruck: 0,4 / 0,6 MPa
(ohne Spannarm) Betriebstemperatur: 5°+ 45° C
Einstellbarer Offnungswinkel: von 0° bis 95°
1,7 Kg

tierbar

UABM400_ _KO

15 mm

(XA’
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*: TOLERANZ ZWISCHEN STIFTBOHRUNGEN # 0,02 , GEWINDEBOHRUNGEN + 0,1 S

** : TOLERANZ BEI 80 mm VOM DREHPUNKT
**%: ZUGANG ZUR WINKELEINSTELLUNG

***% : MABE ZU BEACHTEN FALLS ANDERE HANDHEBEL VERWENDET WERDEN

UABM400 _ _ KO

6 SERIE SPANNARM

7 AUSFUHRUNG SPANNARM

6 7 E = Mittig A = Aluminium
F = Rechts S = Stahl
L = Links
GroRe Zylinder Durchmesser Haltemoment Spannmoment Gewicht Min / Max Betriebsdruck: 0,4/ 0,6 MPa
") @ (0,5 MPa) (ohne Spannarm) Betriebstemperatur: 5°+ 45° C
Einstellbarer Offnungswinkel: von 0° bis 95°
40 mm 32mm 600 Nm 125 Nm 1,7 Kg

Armstellung: 180°
Elektronischer Sensor mit M12 schwenkbarem Stecker,

Technische Anderungen vorbehalten

Rev. 01 26.01.22

von 0° bis 90°orientierbar

Versorgungspannung: 10+30Vdc
Schutzart: IP65
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*: TOLERANZ ZWISCHEN STIFTBOHRUNGEN + 0,02, GEWINDEBOHRUNGEN + 0,1

** : TOLERANZ BEI 80 mm VOM DREHPUNKT
**%: ZUGANG ZUR WINKELEINSTELLUNG

***% : MARBE ZU BEACHTEN FALLS ANDERE HANDHEBEL VERWENDET WERDEN

UABM40V _ _ KO

6 7

GroBe Zylinder Durchmesser Haltemoment
(] 2
40 mm

32mm 600 Nm

Technische Anderungen vorbehalten

Rev. 01 26.01.22

6 SERIE SPANNARM

B = Mittig
| =Rechts
J=Links

Spannmoment
(0,5 MPa)

125Nm
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7 AUSFUHRUNG SPANNARM

A = Aluminium
S = Stahl

Gewicht
(ohne Spannarm)

1,7 Kg

Min / Max Betriebsdruck: 0,4 / 0,6 MPa
Betriebstemperatur: 5°+ 45° C

Einstellbarer Offnungswinkel: von 0° bis 95°
Armstellung: 90°

Elektronischer Sensor mit M12 schwenkbarem Stecker,
von 0° bis 90°orientierbar

Versorgungspannung: 10+30Vdc
Schutzart: IP65
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*: TOLERANZ ZWISCHEN STIFTBOHRUNGEN + 0,02, GEWINDEBOHRUNGEN + 0,1

** : TOLERANZ BEI 80 mm VOM DREHPUNKT
**%: ZUGANG ZUR WINKELEINSTELLUNG

***% : MARBE ZU BEACHTEN FALLS ANDERE HANDHEBEL VERWENDET WERDEN

UABM40V _ _ KO

6 SERIE SPANNARM

7 AUSFUHRUNG SPANNARM

15 mm

6 7 C = Mittig A = Aluminium
D = Rechts S = Stahl
S =Links
GroRe Zylinder Durchmesser Haltemoment Spannmoment Gewicht Min / Max Betriebsdruck: 0,4/ 0,6 MPa
") @ (0,5 MPa) (ohne Spannarm) Betriebstemperatur: 5°+ 45° C
Einstellbarer Offnungswinkel: von 0° bis 95°
40 mm 32mm 600 Nm 125 Nm 1,7 Kg

Technische Anderungen vorbehalten

Rev. 01 26.01.22

Armstellung: 90°

Elektronischer Sensor mit M12 schwenkbarem Stecker,

von 0° bis 90°orientierbar

Versorgungspannung: 10+30Vdc
Schutzart: IP65



—~UNIVER=-

UABMA40V_ _KO

45 mm

55
35
\ T
\ \\ = = * -
VLB - o ¥ 45 o [
- \\\ \\ = = S“ E’ \ z Mn
& \\\ \\\ @6 H7 /10 g ] E’ AN / %
~ + %
\\ J & Q 2 3120"
8 o 3 o 9 —
2| 35 | ~z.| e Lo @
w| 3. | =)
= X . 2| Me/s
i e R
g ) g o = gl 1200 A5 -
E M ¥217 = ® \ M6 /10 A *kkk 4
n
50
60101
w0
T 210
w
G 1B s __J 46
e ¥ 1
A o Och=4 ¥7777%7
46 29 — %
® il :
== «(D
\&4\ Nl

a7
26H7 20102 = .
b (=2 ©
o o J. 1 |
N 4
T Fripeys ' o
= & ~ 3
< -E{0000 O S
o
L \}; ‘ I Il
I e ‘ )
T = _ 7 \Lim/ \\\
H OcCH=4 20:0.02 \\ Y
\ )
*: TOLERANZ ZWISCHEN STIFTBOHRUNGEN + 0,02, GEWINDEBOHRUNGEN * 0,1
** : TOLERANZ BEI 80 mm VOM DREHPUNKT
**%: ZUGANG ZUR WINKELEINSTELLUNG
**%% : MABE ZU BEACHTEN FALLS ANDERE HANDHEBEL VERWENDET WERDEN
UABM40V . KO 6 SERIE SPANNARM 7 AUSFUHRUNG SPANNARM
6 7 E = Mittig A = Aluminium
F = Rechts S = Stahl
L = Links
GroRe Zylinder Durchmesser Haltemoment Spannmoment Gewicht Min/ Max Betriebsdrusk: 0,:1 /0,6 MPa
%) %) (0,5 MPa) (ohne Spannarm) Betr|ebstemp__eratur: 5°+45°C
Einstellbarer Offnungswinkel: von 0° bis 95°
40 mm 32mm 600 Nm 125 Nm

1,7Kg Armstellung: 90°

Elektronischer Sensor mit M12 schwenkbarem Stecker,
von 0° bis 90°orientierbar
Technische Anderungen vorbehalten

Versorgungspannung: 10+30Vdc
Schutzart: IP65
Rev. 01 26.01.22



