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 Funktion und bestimmungsgemäßer Gebrauch 

Der ToolConnector ist zum Betrieb an einem Stäubli Roboter der Baureihe TS2 vorgesehen. Die 
Montage, der Anschluss und der Betrieb müssen entsprechend dieser Betriebsanleitung erfolgen.  
Die Komponente stellt keine Sicherheitsfunktionen im Sinne der Personen- oder Maschinensicher-
heit zur Verfügung. Funktionale Sicherheit muss durch übergeordnete Systeme sichergestellt wer-
den. 
 
Jede Benutzung über den Rahmen dieser Betriebsanleitung hinaus, ist als nicht bestimmungsge-
mäß anzusehen. 
 
Elektrische und mechanische Arbeiten dürfen nur durch qualifiziertes Personal durchgeführt wer-
den. 
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 Eigenschaften und Aufbau 

Der ToolConnector ist als universelle Schnittstelle für den Werkzeuganbau am TS2 Scara-Roboter konzipiert. 
Hierbei stellt er sowohl mechanische als auch elektrische und pneumatische Schnittstellen zur Verfügung. 
 
Durch seinen modularen Aufbau ist der ToolConnector individuell konfigurierbar. 
 
Die Montage am Roboter erfolgt über eine Spannzange direkt auf der Pinole des Roboters. Es ist kein roboter-
seitiger Flansch erforderlich. 
 
Als mechanische Anbindung für den Greifer steht auf der Unterseite ein Normflansch zur Verfügung (s. Typ-
schlüssel). 
 
Der freie Innen-Querschnitt der Pinole beträgt durchgehend Ø18mm. Es stehen seitliche Abgänge zum Inneren 
des ToolConnectors zur Verfügung. 
 
Elektrisch stehen verschiedene Kombinationen aus Busanschaltungen sowie Ein- und Ausgangsmodulen zur 
Verfügung (s. Typschlüssel). 
 
Pneumatisch lassen sich bis zu vier (sieben)*  Ventile mit unterschiedlichen Funktionen einbauen (s. Typschlüs-
sel). Es können zwei (vier)*  unterschiedliche Druckkreise eingespeist werden.  (* mit 2. Ventilblock) 
 
Es stehen verschiedene Gehäusevarianten mit Verschraubungen, Kabeltüllen sowie in ESD oder lebensmittelge-
rechter Ausführung zur Verfügung. 
 
Zur Diagnose verfügt der ToolConnector über zwei Displays. 
 
 
Die Masse des Gesamtsystems beträgt je nach Ausbau zwischen 900gr und 1400gr. 
 
 
 

 
 

Spannverbindung Pinole 

Gehäuse LEDs 
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 Typschlüssel 

 
Der Typschlüssel des Geräts ist wie folgt aufgebaut: 
 
 

TC-TS2-aaa-bb-cc-dd-ee-ff-g-hh-ijjjj  [-iXjjj]*      
 
 

Schlüssel Code Funktion  

Produktschlüssel TC-TS2 ToolConnector für Stäubli TS2 

K
a

p
ite

l 6
 -
 M

e
c
h

a
n

ik
 

Systemhöhe (aaa) 080 Systemhöhe 80mm 

 081 Systemhöhe 134mm (80mm + 54mm)  für Montage mit Faltenbalg 

Flansch (bb) 04 ISO 9409-1-40-4-M6 

Gehäuse (cc) 01 Standard (grau) mit Verschraubungen 

02 Standard (grau) mit Tüllen 

11 ESD (grau) mit Verschraubungen 

12 ESD (grau) mit Tüllen 

21 FDA (weiß) mit Verschraubungen 

Bus-Interface (dd) EC EtherCAT 

K
a

p
ite

l 7
 -
 E

le
kt

rik
 Eingangsmodul (ee) 00 Ohne 

01 16 digitale Eingänge 

Ausgangsmodul (ff) 00 Ohne 

01 16 digitale Ausgänge 

LED-Band (g) 0 Ohne 

1 24 RGB-LEDs 

Gateway (hh) 00 Ohne 

01 IOLink 1-Kanal Master 

Ventilblock (i) 0 Ohne 

K
a

p
ite

l 8
 -
 P

n
e

u
m

a
tik

 

1 P-Luftverteilung 1/3   

2 P-Luftverteilung 2/2  

Ventile (j) 4x X Blindplatte 

A 5/2-Wegeventil, monostabil 

B 5/2-Wegeventil, bistabil 

C 5/3-Wegeventil, Mittelstellung geschlossen 

D 5/3-Wegeventil, Mittelstellung entlüftet 

E 5/3-Wegeventil, Mittelstellung belüftet 

F 2x 3/2-Wegeventil, Ruhestellung geschlossen 

G 2x 3/2-Wegeventil, Ruhestellung offen 

H 2x 3/2-Wegeventil, Ruhestellung offen/geschlossen 

 
 
 
*  2. Ventilblock 
 
Für einen 2. Ventilblock wird die zusätzliche Gruppe -iXjjj an den Bestellcode angehangen. 
Der 1. Ventilplatz ist hier nicht belegbar (X). So sind insgesamt maximal 7 Ventile möglich. 
 
Diese Option ist nicht Verfügbar in Verbindung mit der Option Gateway IOLink Master. 
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 Mechanik 

 Anbau an den Roboter (ohne Faltenbalg) 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

Spannschrauben 4x 

Gewinde M5 zur Demontage 2x 

Nut bei 0° 

Zylinderstift 
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Ø 170mm 
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6.1.1. Montage 

Stellen sie sicher, dass die Pinole so weit ausgefahren ist, dass sich genügend Arbeitsraum zwischen Gehäuse 
und ToolConnector befindet und die Position der Führungsnut bei 0 Grad bekannt ist. Es gibt 3 Führungsnuten 
im 120° Winkel. Die Nut bei 0° ist nur durch die Anzeige im Handbediengerät eindeutig zu identifizieren. Lösen 
Sie die 4 Spannschrauben etwa 5 Umdrehungen. Ziehen Sie das Spannstück aus der Buchse, bis sich die Pinole 
leicht einführen lässt. Nun schieben Sie die Pinole bis zum Anschlag in die Führung. Achten Sie darauf, dass der 
Zylinderstift hierbei in die Führungsnut bei 0° der Pinole eingreift. Dann befindet sich das Stiftloch am Flansch 
ebenfalls bei 0°. Nun ziehen sie die 4 Spannschrauben in mehreren Durchgängen gleichmäßig fest (Anzugsmo-
ment 5 Nm). Gehen Sie hierbei diagonal vor. Die Verwendung einer Schraubensicherung (z.B. LOCTITE 222) 
wird dringend empfohlen. 
 

6.1.2. Demontage 

Stellen sie sicher, dass die Pinole so weit ausgefahren ist, dass sich genügend Arbeitsraum zwischen Gehäuse 
und ToolConnector befindet. Trennen sie alle Verbindungen, die durch die Pinole nach oben führen. Sichern sie 
den ToolConnector gegen Herunterfallen. Lösen Sie die 4 Spannschrauben etwa 5 Umdrehungen. Nun schrau-
ben Sie zwei Schrauben M5 x 15 oder länger in die beiden Hilfsgewinde bis zur lockeren Anlage.  Drehen Sie 
diese beiden Schrauben nun abwechselnd jeweils ein kleines Stückchen weiter, bis sich der ToolConnector von 
der Pinole abziehen lässt. 
 
 
 

 Anbau an den Roboter (mit Faltenbalg) 

 

Spannschrauben 4x 

Gewinde M5 zur Demontage 2x 

Nut bei 0° 

Flanschadapter 
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6.2.1. Montage 

Stellen sie sicher, dass die Pinole so weit ausgefahren ist, dass sich genügend Arbeitsraum zwischen Gehäuse 
und ToolConnector befindet und die Position der Führungsnut bei 0 Grad bekannt ist. Es gibt 3 Führungsnuten 
im 120° Winkel. Die Nut bei 0° ist nur durch die Anzeige im Handbediengerät eindeutig zu identifizieren.  
 
Montieren sie zunächst den Flanschadapter im Faltenbalg mit Hilfe der beiden Fixierschrauben. Ziehen Sie nun 
das Spannstück aus der Buchse, bis sich die Pinole leicht einführen lässt. Nun schieben Sie die Pinole bis zum 
Anschlag in die Führung.  
 
Montieren Sie nun den ToolConnector. Richten sie den ToolConnector anhand des Stiftlochs am unteren 
Flansch und der Führungsnut bei 0 Grad aus. Systembedingt ist bei der Variante für Faltenbalg kein Führungs-
stift in der Pinolenaufnahme vorhanden. Nun ziehen sie die 4 Spannschrauben in mehreren Durchgängen 
gleichmäßig fest (Anzugsmoment 5 Nm). Gehen Sie hierbei diagonal vor. Die Verwendung einer Schraubensi-
cherung (z.B. LOCTITE 222) wird dringend empfohlen. 
 
Abschließend kann der Faltenbalg oben am Roboter befestigt werden. 
 

6.2.2. Demontage 

Stellen sie sicher, dass die Pinole so weit ausgefahren ist, dass sich genügend Arbeitsraum zwischen Gehäuse 
und ToolConnector befindet. Lösen sie das obere Ende des Faltenbalgs vom Roboter. Trennen sie alle Verbin-
dungen, die durch die Pinole nach oben führen. Sichern sie den ToolConnector gegen Herunterfallen. Lösen Sie 
die 4 Spannschrauben komplett. Sie können nun den ToolConnector vom Flanschadapter trennen. Zur Demon-
tage des Flanschadapters schrauben Sie zwei Schrauben M5 x 15 oder länger in die beiden Hilfsgewinde bis zur 
lockeren Anlage.  Drehen Sie diese beiden Schrauben nun abwechselnd jeweils ein kleines Stückchen weiter, bis 
sich der Flanschadapter von der Pinole abziehen lässt. 
 
 

 Benutzerseitiger Anbau 

6.3.1. Flansch ISO 9409-1-40-4-M6 
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 Gehäusevarianten 

6.4.1. Gehäuse mit Verschraubungen 

Die Gehäusevariante mit Verschraubungen verfügt über 18 Kunst-
stoffverschraubungen M12 (Ømax 7mm)  sowie 2 Kunststoffver-
schraubungen M16 (Ømax 10mm).  
 
 
 

6.4.2. Gehäuse mit Tüllen 

Die Gehäusevariante mit Tüllen verfügt über 18 Tüllen Ømax 6mm 
sowie 2 Tüllen Ømax 9mm.  
 
 
 

6.4.3. ESD Variante 

In der ESD Variante ist der Gehäusekörper mit ei-
nem ableitfähigen Lack lackiert und leitfähig mit 
der Pinole verbunden. Der Oberflächen-Ableitwi-
derstand beträgt < 3,5 x 107ʍ ǳƴŘ ŜƴǘǎǇǊƛŎƘǘ ŘŜǊ 
IEC 61340-5-1. Die Farbe ist ähnlich RAL7035 Licht-
grau.  
 
 

6.4.4. FDA Variante 

In der FDA Variante besteht das Gehäuse aus einem lebensmittelkon-
formen Polyamid mit einer geglätteten Oberfläche. Hierdurch ist die 
Anhaftung von Fremdkörpern reduziert. 
  


























