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Datenblatt

Minimum  Typisch Maximum  Einheit

Allgemeine Eigenschaften

% é - - 10 [kq]
Nutzlast (kraftschliissig) ) ) 22 [lb]
By | & om
Nutzlast (Formschlissig) : ) ) 33 [tb]
A 4 152 [mm]
Creifdurch . |AuBends 0,16 5,98 [Zol(]
reifdurchmesser - 35 - 176 (mm
Innen '« & 138 - 6,93 [Zoll]
Auflosung der Fingerposition 8’804 %?oan
Durchmesser-Wiederholgenauigkeit 8’804 8'(2)07 %?oan
Greifkraft 10 - 240 [N]
Greifkraft (einstellbar) 1 - 100 [%]
Greifgeschwindigkeit 3 )
(Durchmesserdanderung) 125 [mm/s]
Greifzeit (einschlieBlich
Bremsaktivierung)** ) 500 ) [ms]
Halt das Werkstiick bei Stromausfall? Ja
Lagertemperatur gz ?gz %OCF:]]
Motor Integrierter, elektrischer BLDC-Motor
IP-Klassifizierung IP67
156 x 158 x 180 [mm]
Abmessungen [L, B, 2] 6,14 x 6,22 x 7,08 [Zoll]
Gewicht ;';5 H(S]]

* Mit dem Lieferumfang

** 10 mm Abstand. Siehe auch Abschnitt Fingerbewegung und Kraft, auf Seite 6

Betriebsbedingungen Minimum  Typisch Maximum Einheit
Stromversorgung 20 24 25 V]
Stromverbrauch 43 - 1500* [mA]

. 5 - 50 [°C]
Betriebstemperatur 41 ) 122 °F]
Relative Luftfeuchtigkeit (nicht )
kondensierend) 0 95 [%]
Berechnete MTBF (mittlere fehlerfreie 30.000 ) ) [Stunden]

Betriebszeit)

*600 mA standardmaRig eingestellt.
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Finger

Die verfligbaren Finger kénnen in 3 verschiedenen Positionen angebracht werden, um
verschiedene Greifkrafts on page 5 und verschiedeneGreifdurchmessers on page 6 zu erreichen.

Der gelieferte Finger ist 49 mm lang (L in der nachfolgenden Zeichnung). Wenn
kundenspezifische Finger bendtigt werden, konnen diese den nachfolgend angegebenen
Abmessungen (mm) [Zoll] entsprechend angepasst werden: Die erforderlichen Schrauben sind
M 4 x 8 mm (Anzugsmoment 3 Nm verwenden):

2x § 4,50[0,177] THRU ALL
L1 & 7.50[0.295] T 3,10[0.122]

Y{J_ 0.05 [0,00197] [ A
/ S T <
Ll - " |

0
14 -0.050

[0,551 48.002}
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Fingerspitzen

Die verfligbaren Fingerspitzen sind nachfolgend aufgelistet. Unterschiedliche Fingerspitzen
ermoglichen verschiedene Greifkrafts on page 5 und verschiedene Greifdurchmessers on page 6.

@ 10 mm Stahl
@ 13 mm Stahl
@ 13,5 mm Silikon
e @ 16,5 mm Silikon

Wenn kundenspezifische Fingerspitzen benétigt werden, koénnen diese gemaR den
nachfolgend angegebenen Abmessungen (mm) [Zoll] entsprechend an die Greiferfinger
angepasst werden: Die erforderlichen Schrauben sind M 4 x 8 mm:

.

M4 - 6H T 8[0,315]

s

A6 B

oS

Qr 0
[0,23622 h7 -0,00047]
0
P6h7-0,012

1 [0.05 10,00197]

Die nachfolgende Grafik zeigt die zuldssige Ho6chstnutzlast Ffir benutzerdefinierte
Fingerspitzen gemdR der angegebenen Linge.

Fingerspitzenlange gegen Hochstnutzlast
10

Liange

Max. Nutzlast (kg)

25 30 35 40 45 50 55 60 65 70 75

Fingerspitzenlange (mm)
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Greifarten

In diesem Dokument werden die Begriffe innerer und duerer Griff verwendet.

sind abhangig vom Werkstiick, welches gegriffen wird.

AuBerer Griff Innerer Griff

ol

Diese Griffe

Greifkraft

Die hochste Gesamtgreifkraft hangt vom Fingerwinkeldurchmesser
ab. Sowohl fir den inneren als auch den auReren Griff gilt, je
geringer der Fingerwinkel, desto hoher die Kraft, die angewandt
wird. Siehe dazu nachfolgende Grafik.

Obwohl sich die Finger von 0 bis 180 bewegen kénnen, betragt die
Winkelreichweite eines aduReren Griffs 30° bis 165° und eines
inneren Griffs 20° bis 160°.

Maximale Kraft und Fingerwinkel 8
300

250
200

150

Hochstkraft (N)

100

50

0
20 30 40 50 60 70 80 90 100 110 120 130 140 150

Fingerwinkeldurchmesser (°)
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Die Grafik stellt die verwendeten Messungen mit 1 A Strom, Silikon-Fingerspitzen und einem

Werkstiick aus Metall dar.
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HINWEIS:

Die angewandte Gesamtkraft hangt vom Fingerwinkel, dem
eingegebenen Strom (in manchen Roboter-
Werkzeugflanschanschliissen begrenzt) sowie der Reibung
zwischen den Materialien der Fingerspitzen und des
Werkstiicks ab.

Fingerbewegung und Kraft
Der Greifvorgang besteht aus zwei Phasen:

Phase 1: Aus Sicherheitsgriinden setzen sich die Finger mit einer geringen Kraft (hdchstens ~50
N) in Bewegung, damit Beschddigungen an Etwas, das moglicherweise zwischen den
Greiferfingern und dem Werkstiick festklemmt, vermieden werden.

Phase 2: Wenn der Greiferdurchmesser sehr dicht am einprogrammierten Zieldurchmesser
liegt, verringert der Greifer die Kraft, damit er mit der einprogrammierten Zielkraft greift. Nach
dem Greifen tritt eine Pause ein (es ertont ein Klicken) Die Aktivierung der Bremse, auch
bekannt als ,Kraftgriff erkannt”, kann in der GUI Gberprift werden. Diese Bremse hdlt das
Werkstlick ohne Stromverbrauch mit der angewandten Kraft und im Falle eines Stromausfalls
fest. Diese Bremse wird automatisch aktiviert, wenn der Greifer eine Freigabe oder einen
Greifbefehl ausfihrt. Wahrend der Programmierung des Greifers kann die Bremswirkung mit
den Funktionen in der GUI deaktiviert werden.

Greifdurchmesser

Die verschiedenen Konfigurationen der gelieferten Finger und Fingerspitzen ermdéglichen, dass
eine breite Durchmesserreichweite erreicht wird.

Fingerposition Zir:lrg)ers pitze éll'lill%ferreeichweite girri'I?FI;':ichweite
(mm) (mm)
210 10-117 35-135
1 213 7-114 38-138
@ 16,5 4-111 41-140
@210 26—134 49-153
2 213 23 -131 52-156
@ 16,5 20-128 55-158
210 44 -152 65-172
3 213 41-149 68-174
@ 16,5 38-146 71-176

Basierend auf:

e Winkel fir dulReres Greifen mind. 165° (Pos 1), 163 ° (Pos 2), 161 ° (Pos 3) und max. 30°
(alle 3 Positionen)

e Winkel fur inneres Greifen mind. 160° und max. 30°.

Je dichter am maximalen Durchmesserbereich, desto niedriger der Winkel und somit umso
hoher die Kraft.
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Alle MaRangaben sind in mm und [Zoll] angegeben.



