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Quality and Innovation

2-Punkt-Hubmagnet-Greifer G RS
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Klein, glinstig, leicht zu bedienen !

Der neue Hubmagnet-Greifer

. Klelne GroBe ;..-ﬁ-" s S

-

* Kompakter und leichter elektrischer - 7"_‘,# 74 |
Greifer in HandtellergroBe. - '

"“@ Prelswert o \

Der Preis ist so nledrlg wie bei einen Pneumatik—G?eifer. —_— &
Die Motorisierung leistet auch einen Beitrag zum Energiesparen. | 0

""b\-...,__.__‘h

EIN/AUS-Steuerung mit einem Leiter

Das Offnen und SchlieBen der Finger wird einfach (iber EIN/AUS-Signale betrieben. Im Greif- oder Frei-
gabestatus ist eine dauerhafte Beibehaltung moglich. Auch die Einleiter-Verkabelung bleibt miihelos.

<Greifrichtung> <Verkabelungsvergleich>

2 Automatikschalterkabel 1 Leiterkabel

Druckluft- (Versorgung, Sensorsignal)
rohrleitung

AuBendurchmesser-Griff  Innendurchmesser-Griff

Fir Fir
Luftdruckfutter Hubmagnet-Greifer

IAI
Lange Lebensdauer

* Ergebnisse der Haltbarkeitsprifung ‘*‘-F_#
Exzellente Haltbarkeit, 30-millionenfacher Betrieb oder mehr moglich.*

bei IAl. Fiir die Lebensdauer unter
den jeweiligen Nutzerbedingungen
kann nicht garantiert werden.




M Spezifikation GRS-Greifer-Serie

Modelltyp Klein-Typ (GréRBe S) Mittel-Typ (GroBe M)

Greifrichtung Korper-AuBenmal Korper-lInnenmaf3 Korper-AuBenmald Korper-Innenmald

Modell GRS-SEG GRS-SIG GRS-MEG GRS-MIG
AuBenabmessung [mm] 26 x20x 68 (Bx TxH) 32x24x78(BxTxH)

Gewicht [kg] 0.16 0.27

Offnen/SchlieRen-Hub [mm] 4 (2 pro Seite) 4 (2 pro Seite) -
Max. Greifkraft [N] 10 (5 pro Seite) 20 (10 pro Seite)

Offnen/SchlieBen-Zeit max. 0.03 s max. 0.03 s :
Betriebsfrequenz 120 CPM*  *zyklen pro Minute 120 CPM*  *zyklen pro Minute

Referenzseite

S3

Lange Achskabel-Anschluss 2 m

Lange Achskabel-Anschluss 5 m

Kabelausgang oben

1 angebauter Sensor (NPN-Spezifikation

2 angebaute Sensoren (NPN-Spezifikation,

1 angebauter Sensor (PNP-Spezifikation

2 angebaute Sensoren (PNP-Spezifikation

c5

aT

a i N Kein Kabel SN
SEG Kleiner AuBengreifer (Groges) P P m S2N
SIG Kleiner Innengreifer (Grsge s) NPN-Spezifikation S 3m z;g
Mittlerer AuBengreifer (Grsge M) PNP-Spezifikation M 5m RCH

Mittlerer Innengreifer (Grsge m)

Ohne Treiber-Box

Spezifizierte Lange

Gummi-Ummantelung (Chloropren-Kautschuk)

Gummi-Ummantelung (Silikon-Kautschuk)




G RS Hubmagnet-Greifer

GRS-SEG/SIG | 26 |22

“game GRS-[__1— 4 - [ — [1 - [

tionen Serie —_ Typ —_ Hub —_ Treiber-Box _— Kabellénge —_ Optionen
SEG: AuBengreifer 4:4mm DBN: Treiber-Box N: Kein Kabel Fur weitere Optionen
SIG: Innengreifer g g?eri;‘e) (NPN-Spezifikation) P:1m siehe Tabelle unten.
P DBP: Treiber-Box S:3m
(PNP-Spezifikation) M:5m

N: Ohne Treiber-Box  XOC: Spezifizierte Lénge

B Korrelogramm von Greifkraft und Offnen/SchlieBen-Hubweg

AuBengreifkraft (je Seite)

Greifkraft (je Seite) [N]

a l..l T b1 FIET
Offnen/SchlieBen-Hubweg (beidseitig) [mm]

Innengreifkraft (je Seite)

(1) Der AuBengreifer 6ffnet bei Leitsignal und schlieBt ohne Leitsignal (im Normalzustand geschlossen).
Der Innengreifer schlieBt bei Leitsignal und 6ffnet ohne Leitsignal (im Normalzustand ge6ffnet).

Greifkraft (je Seite) [N]
-

(2) Wenn eine Feder als Greifmechanismus wirkt, hdngt die Greifkraft ab von der Lange des Hubwegs

beim Offnen und SchlieBen der Finger.
(3) Filr den Betrieb des Hubmagnet-Greifers ist eine Treiber-Box unerlasslich. T TR
Einzelheiten zur Modellspezifikation siehe S. 8. Offnen/SchlieBen-Hubweg (beidseitig) [mm]

(4) Fur die Auswahl des passenden Greifer-Modells siehe ,Greifer-Auswahlverfahren” auf S. 9.

(Hinweis) Die Greifkraft ist abhéngig vom Hubweg der Finger beim Offnen/SchlieBen.

Modellspezifikation Hub und Betriebszeit/-freq

Modell Greifrichtung Max. Greifkraft (N) Hub (mm) Hub (mm) Betriebszeit [Offnen/SchlieRen] (s) Betriebsfrequenz (CPM*)
GRS-SEG-4-D-@-B Kérper-AuBenmald 10 4
. " 4 max. 0.03 120
GRS-51G-4-D-@-@ Kérper-Innenmal3 (5 pro Seite) (2 pro Seite)
Erklarung der Ziffern: (D Treiber-Box @ Kabellange (3 Optionen *CPM: Zyklen pro Minute

Kabellangen Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung Beschreibung
Typ Kabelcode

Antriebssystem G{eifmechar}ismus (Spannbacken einfuttern): Druckfeder + Nockenschaltwerk

P (1m) Losemechanismus (Spannbacken ausfuttern): Elektromagnet + Nockenschaltwerk

Standard S 3m) Wiederholgenauigkeit +0.1 mm
M (5m) Spiel 0.5 mm oder weniger pro Seite
Speziallingen X06 (6m) ~ X10 (10m) Fiihrung der Finger Gleitfiihrung

X11 (11m) ~ X15 (15m) Gewicht 0.16 kg
Zulassige Temperatur, Feuchtigkeit| 0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)
Schutzart P20
Schwingungsfestigkeit fiir max. 100 Hz: 4.9 m/s’
Produktkonformitat CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtlinie

Name Code Seite
Achskabelanschluss 2 m AC2
Achskabelanschluss 5 m AC5
Kabelaustrittsrichtung oben aT
Einzel-Sensor-Anbau (NPN-Spezifikation) (*1) S1N
Doppel-Sensor-Anbau (NPN-Spezifikation) (*1) S2N Siehe S.7
Einzel-Sensor-Anbau (PNP-Spezifikation) (*2) S1P
Doppel-Sensor-Anbau (PNP-Spezifikation) (*2) S2P
Gummischutz-Abdeckung (Chloropren-Kautschuk) RCH
Gummischutz-Abdeckung (Silikon-Kautschuk) RSL

(*1) Die Optionen STN und S2N sind nur fiir die Treiber-Box DBN wahlbar.
(*2) Die Optionen S1P und S2P sind nur firr die Treiber-Box DBP wahlbar.

3 GRS-SEG/SIG



G RS Hubmagnet-Greifer

Abmessungen
3D

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar.
www.robocylinder.eu CAIV D)

*1 Der Achskabelanschluss besteht aus einem Roboterkabel.
Die Standardlange des Achskabelanschlusses betragt 1 m.
Diese kann optional auf 2 m oder 5 m gedndert werden (Optionscode: AC2/AC5).

Kabelaustritts-Option des Achsanschlusses
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G RS Hubmagnet-Greifer

Achsbreite
- 3 2 DC-Schalt-
mm magnet
H Modell-

e GRS =[] 4 1] [ ] [ ]
tionen Serie —_ Typ —_ Hub —_ Treiber-Box Kabellénge —_ Optionen

MEG: AuBengreifer 4:4mm DBN: Treiber-Box N: Kein Kabel Fur weitere Optionen

MIG: Innengreifer 2onm, (NPN-Spezifikation) P:1m el e =l e,

P DBP: Treiber-Box S:3m
(PNP-Spezifikation) M:5m
N: Ohne Treiber-Box  XOC: Spezifizierte Lénge

[ C e! M Korrelogramm von Greifkraft und Offnen/SchlieBen-Hubweg
AuBengreifkraft (je Seite)
E n T '
| LU 1 ! 1
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Offnen/SchlieBen-Hubweg (beidseitig) [mm]
Innengreifkraft (je Seite)
ik .
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W —— t T 1
Z 9 P T——— L 1 1
7 uf { + P --._____,____‘__ {
3 7| =y
R
(1) Der AuBengreifer 6ffnet bei Leitsignal und schlieBt ohne Leitsignal (im Normalzustand geschlossen). e 4 |
UN 4 Der Innengreifer schlieft bei Leitsignal und 6ffnet ohne Leitsignal (im Normalzustand ge6ffnet). = RELT T T T 1 |
Ty + + + : |
> @ Wenn eine Feder als Greifmechanismus wirkt, hangt die Greifkraft ab von der Lange des Hubwegs 3 7 ' + ¥ {
Atswahl beim Offnen und SchlieBen der Finger. 1|
punkte (3) Fiir den Betrieb des Hubmagnet-Greifers ist eine Treiber-Box unerlasslich. . ,‘:l o 1 3 1 1 1 " -
Einzelheiten zur Modellspezifikation siehe S. 8. Offnen/SchlieRen-Hubweg (beidseitig) [mm]
(4) Fur die Auswahl des passenden Greifer-Modells siehe ,Greifer-Auswahlverfahren” auf S. 9. h )
(Hinweis) Die Greifkraft ist abhdngig vom Hubweg der Finger beim Offnen/SchlieBen.

Modellspezifikation

Hub und Betriebszeit/-frequenz

Modell Greifrichtung Max. Greifkraft (N) Hub (mm) Hub (mm) Betriebszeit [Offnen/SchlieBen] (s) Betriebsfrequenz (CPM*)
GRS-MEG-4-1D-@-® Kérper-Auenmal 20 4
. . 4 max. 0.03 120
GRS-MIG-4-(1D-@-® Kérper-lnnenma | (10 pro Seite) (2 pro Seite)

Erklarung der Ziffern: D Treiber-Box @ Kabellinge 3 Optionen

Kabelldangen

*CPM: Zyklen pro Minute

Allgemeine Spezifikationen

Bezeichnung Beschreibung
Typ Kabelcode - - -

Antriebssystem Greifmechanismus (Spannbacken einfuttern): Druckfeder + Nockenschaltwerk

P (1m) 4 Losemechanismus (Spannbacken ausfuttern): Elektromagnet + Nockenschaltwerk

Standard S 3m) Wiederholgenauigkeit +0.1 mm
M (5m) Spiel 0.5 mm oder weniger pro Seite
Speziallingen X06 (6m) ~ X10 (10m) Fiihrung der Finger Gleitflihrung
P 9 X11(11m) ~ X15 (15m) Gewicht 0.27 kg

Zuldssige Temperatur, Feuchtigkeit

0-40°C, bis zu 85% RH (nicht kondensierend)

Schutzart

1P20

Schwingungsfestigkeit

fiir max. 100 Hz: 4.9 m/s*

Produktkonformitét

CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtlinie

Name Code Seite
Achskabelanschluss 2 m AC2
Achskabelanschluss 5 m AC5
Kabelaustrittsrichtung oben aT
Einzel-Sensor-Anbau (NPN-Spezifikation) (*1) S1N
Doppel-Sensor-Anbau (NPN-Spezifikation) (*1) S2N Siehe S.7
Einzel-Sensor-Anbau (PNP-Spezifikation) (*2) S1P
Doppel-Sensor-Anbau (PNP-Spezifikation) (*2) S2P
Gummischutz-Abdeckung (Chloropren-Kautschuk) RCH
Gummischutz-Abdeckung (Silikon-Kautschuk) RSL

(*1) Die Optionen STN und S2N sind nur fiir die Treiber-Box DBN wahlbar.
(*2) Die Optionen S1P und S2P sind nur fir die Treiber-Box DBP wahlbar.

5 GRS-MEG/MIG



G RS Hubmagnet-Greifer

Abmessungen

www.robocylinder.eu

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar. 3D
CAIV D)

*1 Der Achskabelanschluss besteht aus einem Roboterkabel.
Die Standardlange des Achskabelanschlusses betragt 1 m.
Diese kann optional auf 2 m oder 5 m gedndert werden (Optionscode: AC2/AC5).

Kabelaustritts-Option des Achsanschlusses
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Optionen

Optionen

AC2/AC5
EGIENTE]  Wiewohl standardmaBig die Lange des Achskabel-Anschlusses T m betragt, ist diese optional auf 2 m oder 5 m dnderbar.

T

EGIENTE]  Obgleich der Austritt des Achskabel-Anschlusses standardmaBig zur Seite geht, kann dieser optional nach oben festgelegt werden.

S1 N/SZ N /S 1 P/SZ P Einzel-Sensor Doppel-Sensor
EGETE]  Ein oder zwei Sensoren als seitliche Greiferanbringung.

Passende Modelltypen | Sensor-Spezifikation| Anzahl Sensoren | Einzelne Produkt-Modell-Nr.
1 GRS-S1N-S
NPN
2 GRS-S2N-S
GRS-SEG/SIG e 1 GRSS1PS
2 GRS-S2P-S
1 GRS-STN-M
NPN
2 GRS-S2N-M
GRS-MEG/MIG onp 1 GRS.S1P-M
2 GRS-S2P-M

(Bei Bestellung der einzelnen Produkt-Modell-Nr. sind auch ein Befestigungselement sowie Schrauben enthalten)

opiges RCH/RSL RCH (Chloropren-Kautschuk) RSL (Silikon-Kautschuk)

EAENTE]  Gummi-Ummantelung zum Schutz des
Offnen/SchlieBen-Teils der Spannbacken.

Passende Modelltypen Material Gummischutz-Abdeckung | Einzelne Produkt-Modell-Nr.

GRS-SEG/SIG e GRS-RCH-S
(Chloropren-Kautschuk)

GRS-MEG/MIG GRS-RCH-M

GRS-SEG/SIG rsL GRS-RSL-S

GRS-MEG/MIG (Silikon-Kautschuk) GRS-RSL-M

(Bei Bestellung der einzelnen Produkt-Modell-Nr. sind auch ein Befestigungselement sowie Schrauben enthalten)

7 Optionen



Treiber-Box

Treiber-Box

Die Treiber-Box erméglicht es, den Hubmagnet-Greifer tiber die folgenden EIN/AUS-Signale von einem externen Steuergerat
zu betreiben. AufSerdem wird durch Stromiiberwachung eine Hitzeentwicklung am Hubmagmet-Greifer unterbunden.

BEModellkonfiguration

GRs - DB - [ ]
Serie - Typ - E/A-Typ
NPN-Spezifikation
PNP-Spezifikation
HTechnische Daten W Spezifikation des externen Offnen/SchlieBen-Eingangsignals
Parameter Beschreibung Parameter NPN-Spezifikation PNP-Spezifikation
Steuerungsziel GRS-S \ GRS-M Eingangsspannung 24V £10% 24V £10%
Steuerungsmethode PWM-Stromsteuerung (pulsweitenmoduliert) Eingangsstrom 2mA 2mA
Spannungsversorgung 24VDC £ 10% Kriechstrom max. 0.25 mA max. 0.25 mA
Maximaler Ausgangsstrom EIN-Spannung: max. +6.0 V EIN-Spannung: min. +18.0 V
e - 5 28A 37A -
(initiele Sc in40ms) I ST AUS-Spannung: min.-3.0 V AUS-Spannung: max. +3.0 V
Maximale !.eisltlungls_gufnahme 74W 97 W Trennung nicht potentialfrei nicht potentialfrei
(initiale Sc in 40 ms)
st 20w 21w o der .
9 B Konfiguration der internen E/A-Schnittstelle
Lei ahme im Greif-Status ow ow

NPN-Spezifikation PNP-Spezifikation

Offnen/SchlieBen-Ei Zugeordn. Signaleingang fiir 24 VDC (NPN/PNP-Auswahl)

Positionssensor-Ausgangssignal | Zugeordn. Signalausgang fiir 24 VDC (NPN/PNP-Auswahl) e e PP-Schalrels
. LED-Anzeige im Freischalt-Betrieb: Licht AN (griin) | -
SERENEEEE LED-Anzeige im Greif-Betriebs: Licht AUS = = - B
Handbetrieb AUS im Normalbetrieb . » e L Ao
Manuell-Schalter nur auf EIN umschaltbar bei Offnen/SchlieSen-Signaleing. auf AUS 4 Lo
Umgebungstemperatur 0 bis 40 °C E &
Luftfeuchtigkeit max. 85% RH (nicht kondensierend) e H
Betriebsumgebung keine korrosiven Gase - E
Lagerungsfeuchtigkeit -10 bis 65 °C ENAUS-Eingang ENAUS Eingang
Lagerungstemperatur max. 90 % RH (nicht kondensierend) - -
Schutzart 1P20 L] el - "‘ 4 . -
Gewicht 229 s T »
Abmessungen 58mm (B) x 58.1mm (H) x 16mm (T) . Lo -
L Ll
HSystemkonfiguration DC24V
. Spannungs-
Host-Gerat versorgung
/ \ 24Ve
SPS Steuerung o
FG®
Hubmagnet-
Greifer
Hubmagnet-
Greiferkabel

—

Achskabel-
anschluss

. .

Treiber-Box

J

MBezeichnung der einzelnen Teile HAuBenmaie 29

®

45.8

(D Manuell-Umschalter
Schiebeschalter fir manuelles Greifen/Freigeben.
(nur schaltbar, wenn Offnen/SchlieBen-Signal des Host-Geréts auf AUS steht)

M Signalbelegung (seitens Spannungversorgung/Steuergerat)
(@ LED-Anzeige

Licht geht AN tiber Signale aus dem externen Steuerungsgerits. Letterfarbe | Signal Beschreibung
. . . i 0/
Licht geht ebenso AN bei erzwungenem EIN iiber den Manuell-Umschalter. Weiss 24V Eingang Spannungsversorgung 24 VDC £10%
fur Treiber-Box und Hubmagnet-Greifersensoren
(3 Anschluss fiir Strom und Steuerung Schwarz ov 0V (Masse)
Zum Anschluss der Kabel von Spannungsversorgung und Host-Geraten. -
Braun EIN/AUS Offnen/SchlieBen-Eingangsignal fir den Hubmagnet-Greifer
Greifer-Anschluss
@ Fiir den Anschluss des Hubmagnet—Greifers Rot Sensor 1 Ausgang fiir Sensor 1 am Hubmagnet-Greifer
Grin Sensor 2 Ausgang fiir Sensor 2 am Hubmagnet-Greifer

Treiber-Box 8



Referenzdaten

Greifer-Auswahlverfahren

Ermittlung der erforderlichen
Greifkraft und des maximal
zuldssigen Werksttickgewichts

Bestimmung des
Greifpunkt-Abstandes

Festlegung der auf
die Greiffinger
wirkenden externen Kréfte

| Schritt 1 | Ermittlung der erforderlichen Greifkraft und des
maximal zuldassigen Werkstiickgewichts

Wenn das Werkstiick mit einer durch die Greifkraft erzeugten Reibkraft aufgenommen werden soll,

dann ist die erforderliche Greifkraft wie folgt zu berechnen.

(1) Normales Transportieren

F: Greifkraft (N) - Gesamtbetrag der Druckkréfte beider Greiffinger
w: Koeffizient der statischen Reibung zwischen dem Greiffinger-
aufsatz und Werkstiick
m: Werkstlickgewicht (kg)
g: Gravitationsbeschleunigung (= 9.8 m/s?)

® Die Bedingungen, unter denen das Werksttick ohne
Herauszufallen statisch gehalten wird, sind:

mg

Fp>W F>
: M

@ Unter Berlicksichtigung eines Sicherheitsrichtwerts von 2beimn ~ ormalen
Transportieren errechnet sich die erforderliche Greifkraft folg

x 2 (Sicherheitsfaktor)

m
F> g
1l
® Liegt der Reibungskoeffizient p zwischen 0,1 und 0,2, gilt die
folgende Gleichung:
mg

F>——— x2 =(10~20) x m
0.1~0.2 . ) g

Normales Transportieren des Werkstticks

Erforderliche Greifkraft } Mind. das 10- bis 20-fache des Werkstiickgewichts
Max. zulissiges Werkstiickgewicht > Nicht groRer als 1/10 bis 1/20 der Greifkraft

=N

\ Reibungs-
koeffizient u

* Steigt der statische Reibungskoeffizient,
erhoht sich das maximal zuldssige Werk-
stiickgewicht  ebenfalls. Zur Sicherheit
sollte jedoch ein Modell gewdhlt wer-
den, das eine Greifkraft erzeugen kann,
die mindestens das 10- bis 20-fache
dieses Werkstickgewichts betragt.

(2) Werkstiicke, die hoher Beschleunigung/Verzogerung bzw. Sto3einwirkung

beim Transport unterliegen

Zusatzlich zur Schwerkraft kann eine starke Tragheitskraft auf das Werkstlck wirken.
In diesem Fall ist ein geeignetes Modell bei einem erhohten Sicherheitsfaktor zu wahlen.

Bei hoher Beschleunigung/Verzogerung bzw. StoBeinwirkung

Erforderliche Greifkraft } Mind. das 30- bis 50-fache des Werkstiickgewichts
Max. zulissiges Werkstiickgewicht > Nicht groBer als 1/30 bis 1/50 der Greifkraft

m Bestimmung des Greifpunkt-Abstandes

Die Absténde (L1, L2) von der Rahmen-Anbaufldche des Greiffingers bis zum Werkstiick-Greifpunkt miissen im unten abgebildeten Bereich liegen. Werden die Grenzen
Uberschritten, wirkt ein zu starkes Moment auf das Gleitelement des Greiffingers und den inneren Bewegungsmechanismus, was die Lebensdauer verkirzen kann.

GRS-SEG/SIG
Greifpunkt/Auskragung
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Selbst wenn der Greifpunkt-Abstand innerhalb der Grenzen liegt, sollte der Fingeranhang so kompakt und leicht wie moglich gehalten werden.
Sind die Greiffinger lang und groB oder das Werkstiickgewicht schwer, kénnen Tragheitskrafte sowie Biegemomente, die beim Offnen/SchlieRen
auftreten, die Leistung verringern oder den Fiihrungsbereich zu stark belasten.
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Greifer-Auswahlverfahren

IBEN Prifung der auf die Greiffinger
wirkenden duBBeren Krafte

(=

(1) Zulassige vertikale Last

Uberpriifung, ob die auf jeden Greiffinger wirkende vertikale Last geringer
als die zuldssige Last ist.

(2) Zulassiges Lastmoment

Berechnung von Ma und Mc mit L1 sowie Mb mit L2.

Uberprifung, ob die auf jeden Greiffinger wirkenden Momente geringer
als das maximal zuldssige Lastmoment sind.

® Wenn auf jeden einzelnen Greiffinger ein Lastmoment wirkt, muss die zulassige
externe Kraft die Bedingungen der unten angegebenen Gleichung erfiillen:

M (Maximal zulassiges Moment) (N-m)

Zulassige Last F (N) >
L (mm) x 103

Berechnung der zuldssigen Last F (N) entsprechend L1 und L2.

Uberpriifung, ob die externe Kraft, die auf den Greiffinger einwirkt, geringer als die
berechnete zuldssige Last F (N) ist (entsprechend des jeweils kleineren L1 oder L2).

" Zuliss. vertikale | Maximal zuldss. Lastmoment (N-m)
Last F (N) Ma Mb Mc
GRS-SEG/SIG 150 0.62 0.62 0.99
GRS-MEG/MIG 240 1.08 1.08 2.64

1. Die genannten zuldss. Werte gelten im statischen Zustand. 2. Die zuléss. Werte beziehen sich auf den Einzel-Greiffinger.

* Die Gewichte von Greiffinger und Werksttick sind ebenfalls Bestandteil der dueren Kraft. 32' f:set”aiagzis%er?;:‘svsﬁi?gr'mpunkt definiert die Position, an der

Eine Zentrifugalkraft, die auftritt, wenn ein Greifer sich beim Aufnehmen eines Werkstticks dreht, Die Position hangt von der Lastart ab
sowie eine Tragheitskraft, erzeugt durch Beschleunigung oder Verzdgerung in der Bewegung, . Greifkraft-abhangige Last: Greifpunkt
sind ebenfalls Bestandteil der &uBeren Kraft. - Schwerkraft-abhangige Last: Schwerkraftmitte
« Tragheitskraft beim Verfahren, Zentrifugalkraft
beim Drehen: Schwerkraftmitte
Das Lastmoment stellt die Gesamtsumme der einzelnen Lastarten dar.

* 00 spezifiziert die Kabelldnge (L). Langen bis zu 15 m sind moglich.
Modell CB-GRS-PCS[1[1[] Hubmagnet-Greiferkabel Beispiel: 050 =5 m

100£10 L

5.9

Signal | Farbe |Querschnitt
+24V Weiss
GND Schwarz AWGT8
ON/OFF |Braun
Sensor 1 | Rot |AWG22
Sensor 2 | Griin

o

wiln|wn=Z2

Leiteranordnung
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