HRC-04-072810 / 2-Backen-Parallelgreifer / pneumatisch / Greifer

2-BACKEN-PARALLELGREIFER
HRC-04-072810

» PRODUKTSPEZIFIKATIONEN

> Greifkraftdiagramm > Kréafte und Momente

Zeigt statische Krafte und Momente, die

zusétzlich zur Greifkraft wirken kénnen.
[N] Zeigt die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden usatziic ur Gre a € onne
150 Einzelkrafte in Abhangigkeit zur Greifbackenlange

‘Fa
1203 ‘ P
Mx

O HRC-04
904 L]

-
z
60+ E’\

e

— My
SO‘N
Mr [Nm] 4
0 12 24 36 48 g0 M Mx [Nm] 14
Getonte Flache: es ist mit erhdhtem Verschleil zu
rechnen - evtl. Druck mindern My [Nm] 5
Fa [N] 330
» TECHNISCHE DATEN
HRC-04-072810
Passend flr Robotertyp ISO TK 50* *
MRK Design nach ISO/TS 15066 Ja
MRK-Form kollaborativ
Kabelfiihrung extern
Antriebsart pneumatisch
Ansteuerung 10-Link
Hub pro Backe [mm] 6
Greifkraftsicherung Ja
Greifkraft beim SchlieBen [N] 130
Greifkraft nach ISO/TS 15066 [N]* <140
Durch Feder abgesicherte Greifkraft min. [N] | 40
SchlieBzeit [s] 0,02
Offnungszeit [s] 0,04
Wiederholgenauigkeit +/- [mm] 0,025
Ventiltechnik integriert Ja
Integrierte Positionsabfrage Uber Prozessdaten
Stromaufnahme max. [A] 0,10
Spannung [V] 24
Betriebsdruck min. [bar] 4
Betriebsdruck max. [bar]
Nennbetriebsdruck [bar] 6
Betriebstemperatur min. [°C] +5
Betriebstemperatur max. [°C] +50
Zylindervolumen pro Zyklus [cm?] 5,4
Schutzart nach IEC 60529 IP40
Gewicht [kg] 0,74

*Wert nach den in der ISO/TS 15066 beschriebenen Parametern mit zertifiziertem Kraftmessgerat von der DGUV ermittelt
**Mechanische Anbindung kompatibel zu allen Robotern mit ISO TK 50 mm Flansch. Elektrische Verbindung mittels Standard 10-Link M12-5 Buchse.
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» TECHNISCHE ZEICHNUNGEN
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@ Befestigung Greifer
Energieversorgung

@ Befestigung Greifbacke

@ Befestigung Greifbacke

@ Befestigung Roboter

@ Andere/zusétzliche Energieversorgung
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