abgedichteter 180° Winkelgreifer
- GroRRe WO6 -

Merkmale:

hohe Greifkréfte

kurze Zykluszeit

komplett abgedichtete Mechanik
beliebige Einbaulage
wartungsfrei bis 10 Mio. Hiibe M bar
kompakte Bauweise 0,5bar <P, =———<6bar
mehrfache Positionsabfrage durch 30 Nm
Signalgeber, optional

e eingebaute Endlagendampfung beim Offnen

Der erforderliche Luftdruck pes, bei geschlossenen
Greiferfingern, kann mit Hilfe des gegebenen
Drehmomentes M [Nm] wie folgt ermittelt werden:

Technische Daten

Greifertyp

W106

Antrieb pneumatisch
max. Greifkraft (bei 6 bar) 2250 N
max. Drehmoment (bei 6 bar) * 180 Nm
Betriebsdruck 0,5 bis 6 bar

: Offnen 0,25s
aykluszelt -~ en 0,25
Wiederholgenauigkeit 0,2 mm
Energieverbrauch pro Zyklus (bei 6bar) 1,2 Normalliter
Betriebstemperatur -30 bis +80°C
Masse 2,1 kg 2,5kg

Belastbarkeit pro 40 Nm 100 Nm
Finger durch My max (Greifen) 180 Nm 180 Nm
Objektmasse und 10.000 N 20.000 N
beschleunigung 30 Nm 100 Nim

* an der Fingerspitze bei geschlossenem Standardfinger (80mm)
** Die Greifkraft pro Finger ergibt sich aus der Halfte dieses Momentes geteilt durch Fingerlange
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Druckluftanschluss

Druckluftanschluss
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Normflansch

@D8H7
Indexbohrung

8,4 (8x)
P15 (8x)

Zum Befestigen des Winkelgreifers an einem Industrieroboter
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Greifmoment bei 6 bar [Nm]

-15 0 15 30 45 60 75 20
Offnungswinkel des Greiferfingers [°]

Geschlossen Geoffnet

Momentverlauf in gespiegelter Variante auf Anfrage auch verfligbar.
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Fingerposition

Finger innen liegend Finger aul3en liegend

Bestellnummer

L

reserviert

Fingerposition

Greiferflansch

Greifertyp
Greifertyp Fingerposition
Fingerversion Kennzeichen Fingerlage Kennzeichen
Einzelfinger W106 1 innen liegend I
Doppelfinger W206 2 aul3en liegend A
Greiferflansch
Ausfiihrung Kennzeichen
mit Normflansch N
ohne Normflansch @)
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