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Allgemeine und Technische Informationen
General and technical Information
Informations générales et techniques

Typen und Baugréf3en

Fur vielfaltige Aufgabenstellungen stehen 3 unterschiedliche Greifer-
typen in je 5 BaugréRen zu Verfligung

Models and sizes
Three different gripper models each in 5 sizes are available for a wide
variety of applications

Modeéles et tailles

3 modeles différents de pinces en 5 tailles chacune permettant de
répondre a de nombreuses applications

2-Finger Greifer, Parallelbewegung
2 finger gripper parallel movement
Pince a 2 doigts a mouvement paralléle

3-Finger Greifer, Parallelbewegung
3 finger gripper parallel movement
Pince a 3 doigts a mouvement parallele

2-Finger Greifer, Winkelbewegung
2 finger gripper swivel movement
Pince a 2 doigts a mouvement angulaire

Ausfiihrung

Kompakte Bauweise bei groRen Offnungshiiben oder -winkeln
der Finger. Gleiche Grundgehduse je Baugrole fiir Parallel- und
Winkelgreifer

Adaption (iber erweiterten DIN/ISO Flansch

Direkte Adaption an Handhabungsgerate, Portalroboter und Roboter
Ausfiihrung entsprechend der BaugréRen nach DIN EN 1SO 9409-1

Sicherheitsfunktion

Uber die eingebaute Feder ist unter Beriicksichtigung der Grenzwerte
im Falle eines Druckabfalls, je nach Auslegung, ein Halten
der Werkstiicke méglich

Qualitat

Die Verwendung hochwertiger Materialien und Serienfertigung auf
modernen NC-Maschinen bei permanenter Qualitétskontrolle, sowie
Funktionspriifung nach der Montage sichern einen hohen Qualitéats-
standard

Lebensdauer

Die Greifer sind fiir eine hohe Lebensdauer im Mehrschichtbetrieb
ausgelegt.

Version

Compact design for large opening strokes or angles of the fingers.
Same basic housing in each size for parallel and angular grippers

Adaptation using extended DIN/ISO flange

Direct adaptation to handling equipment, gantry robots and robots
Design corresponding to sizes in accordance with DIN EN ISO 9409-1

Safety function

Using the built-in spring, holding of the workpieces is possible, with
due consideration of the limit values, in the case of a pressure drop,
depending on the design

Quality

The use of high-grade materials and series production on the
latest NC machinery with continuous quality checking, and function
checking after assembly, ensure a high quality standard

Service life

The grippers are designed for long service life in multi-shift operation.

Réalisation

Construction compacte avec importants angles ou courses
d'ouverture des doigts. Méme corps de base pour pince
paralléle et pince angulaire pour chaque taille

Adaptation par bride DIN/ISO élargie

Adaptation directe sur les manipulateurs, les robots - portique et les
robots
Réalisation suivant DIN EN 1SO 9409-1 conformément aux tailles

Fonction de sécurité

Selon le type de réalisation et compte tenu des valeurs seuils en cas
de chute de pression, il est possible de maintenir les piéces au
moyen du ressort intégré

Qualité

Le recours a des matériaux de haute qualité et la fabrication en série
sur des machines modernes a CN avec contrdle continu de la qualité
et contrdle de fonctionnement aprés le montage garantissent un
standard de qualité élevé

Durée de vie

Les pinces sont prévues pour une durée de vie élevée sur la base
d'un fonctionnement quotidien a plusieurs équipes de travail.
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Merkmale der Parallel- und Winkelgreifer
Features of gripper parallel and swivel movement
Caractéristiques des pinces paralléles et angulaires

2- oder 3-Finger-Greifer, Parallelbewegung
2 or 3 finger griefer parallel movement
Pinces a 2 ou 3 doigts a mouvement paralléle

Erweiterter DIN/ISO Flansch
Extended DIN /15O flange

Gehause aus Aluminium mit Seitenbefestigung Bride DIN/ISO élargie

Housing made of aluminium with lateral attachment
Corps en aluminium avec fixation latérale

Luftanschliisse ab BaugrdRe 3 auch fiir schlauchlose
Installation

Compressed air connections for size 3 and above also for
hoseless installation

Raccords d'air comprimé a partir de la taille 3, également
pour installation sans tuyau également

Kolben mit Feder zur Greifkraftsicherung
Piston with spring to assure gripping force
Piston avec ressort comme sécurite de la
force de préhension

Fiihrungsgehéuse aus hartcoatiertem Aluminium
Guide housing of hard-coated aluminium

Boitier de guidage en aluminium a revétement trempé
Endschalterhalter und Nocken guidag p

Limit switch holder and cams
Support détecteurs de fin de
course et ergot Gehartete Filhrungsleisten
Hardened guide strips

Rails de guidage en métal trempé

Kulisse aus Stahl fiir Parallelbewegung
Steel link for parallel movement

) . Grundbacke aus Stahl mit Quernut alternativ mit
Coulisse en acier pour mouvement paralléle

Verzahnung

Basic jaw of steel with transverse groove, alternatively
with toothing

Machoire de base en acier avec rainure transversale ou
avec denture

2-Finger-Greifer, Winkelbewegung
2 finger gripper swivel movement
Pince a 2 doigts mouvement angulaire Enweiteter DIN/ISO Flansch

Extended DIN / 1SO flange
Bride DIN/ISO élargie

Gehéause aus Aluminium mit Seitenbefestigung
Housing made of aluminium with lateral attachment

e e - Luftanschliisse ab BaugroRe 3 auch fiir schlauchlose
Corps en aluminium avec fixation latérale

Installation

Compressed air connections for size 3 and above also for
hoseless installation

Raccords d'air comprimé a partir de la taille 3, également
pour installation sans tuyau

Kolben mit Feder zur Greifkraftsicherung
Piston with spring to assure gripping force
Piston avec ressort comme sécurité de la
force de préhension

Endschalterhalter und Nocken
Limit switch holder and cams
Support d'interrupteur de fin de course et ergot

Kulisse aus Stahl fiir Winkelbewegung
Steel link for angular movement
Coulisse pour mouvement angulaire

Fiithrungsgehduse aus hartcoatiertem Aluminium
Guide housing of hard-coated aluminium

Boitier de guidage en aluminium

arevétement trempé

Offnungswinkel Begrenzung
Opening angle limitation
Limitation de I'angle d’ouverture

Festfinger aus Stahl alternativ

Grundbacke mit Quernut

Fixed finger of steel, alternatively with basic jaw with
transverse groove

Doigt fixe en acier ou machoire de base avec rainure
transversale

B’ B1
Betriebsdruck Nominal 6,0 bar
Druckluft-Anschluss B Minmal  asbar
. - Standard Anschluss A Greifer schlieBen
Compressed air connection © Grelfe ffnen

Schlauchlose Direktanschliisse
Al und B1 im erweiterten DIN/ISO Flansch
A2 und B2 in der seitlichen Befestigungsflache

Raccord d'air comprimé

Working pressure Nominal 6.0 bar
B2 Minimum 4.5 bar
Standard connection A Close gripper
B, B’ Open gripper
Hoseless direct connections
Al and B1 in extended DIN/ISO flange
A2 A2 and B2 in the lateral fastening surface
Pression de service nominale 6,0 bar
minimale 4,5 bar
Raccord standard A fermeture de la pince
A B, B’ ouverture de la pince

Raccords directs sans tuyau

Al et B1 sur la bride DIN/ISO élargie

A2 et B2 sur la surface de fixation latérale
siehe Seite 114

see page 114

voir page 114
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Technische Daten
Technical data
Caractéristiques techniques

Baugrofen
Sizes 2
Tailles

2-Finger-Greifer, Parallelbewegung
2 finger gripper parallel movement
Pince a 2 doigts a mouvement paralléle

Hub pro Finger
Stroke per finger
Course par doigt

Max. Greifkraft bei 6 bar + Feder
Max. gripping force with 6 bars and spring
Force de préhension max. a 6 bar et ressort

Min. Greifkraft mit Feder

Min. gripping force with spring

Force de préhension min. avec ressort
Max. Teilegewicht im FormschluB
Max. part weight in form closure gripping 5 kg
Poids max. de la piece avec serrage de forme

Max. Teilegewicht im Kraftschlu

Max. part weight in force depent gripping
Poids max. de la piece avec serrage par adhérence

6 mm

650 N

220N

2,3kg

3-Finger-Greifer, Parallelbewegung
3 finger g dpper parallel movement
Pince a 3 doigts a mouvement paralléle

Hub pro Finger
Stroke per finger
Course par doigt

Max. Greifkraft bei 6 bar + Feder
Max. gripping force with 6 bars and spring
Force de préhension max. a 6 bar et ressort

Min. Greifkraft mit Feder

Min. gripping force with spring

Force de préhension min. avec ressort
Max. Teilegewicht im Formschluf
Max. part weight in form closure gripping 5 kg
Poids max. de la piéce avec serrage de forme

Max. Teilegewicht im Kraftschlufl
Max. part weight in force depent gripping
Poids max. de la piece avec serrage par adhérence

6 mm

650 N

220N

2,3kg

2-Finger-Greifer, Winkelbewegung
2 finger gripper swivel movement
Pince a 2 doigts a mouvement angulaire

Offnungswinkel pro Finger
Opening angle per finger 15°
Angle d'ouverture par doigt

Max. Greifkraft bei 6 bar + Feder

Max. gripping force with 6 bars and spring 650 N
Force de préhension max. a 6 bar et ressort

Min. Greifkraft mit Feder

Min. gripping force with spring 220N

Force de préhension min. avec ressort

Max. Teilegewicht im FormschluB
Max. part weight in form closure gripping 5 kg
Poids max. de la piece avec serrage de forme

Max. Teilegewicht im Kraftschlu

Max. part weight in force depent gripping
Poids max. de la piece avec serrage par adhérence

2,2 kg

3 4 5 6

8 mm 10 mm 16 mm 20 mm
1320 N 2310N 3600 N 7200 N
410N 730 N 1200 N 2115N
10 kg 20 kg 33 kg 56 kg
4,6 kg 8,5 kg 15,6 kg 27,8 kg
8 mm 10 mm 16 mm 20 mm
1320 N 2310N 3600 N 7200 N
410N 730 N 1200 N 2115N
10 kg 20 kg 33 kg 56 kg
4,6 kg 8,5 kg 15,6 kg 27,8 kg
17° 18° 19° 17°
1320 N 2310N 3600 N 7200 N
410N 730 N 1200 N 2115N
10 kg 20 kg 33 kg 56 kg
4,5 kg 8,6 kg 17,1 kg 32,0 kg
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Typeniibersicht
List of Models

Vue d'ensemble des modéles

BaugroBen
Sizes
Tailles

2

2-Finger-Greifer, Parallelbewegung
2 finger gdpper parallel movement

Pince a 2

AuBen spannend

External gripping

A serrage extérieur

Grundbacken mit Quernut

Basic jaws with transverse groove
Machoire de base avec rainure transversale

Grundbacken mit Verzahnung
Basic jaws with toothing
Machoire de base avec denture

Innen spannend

Internal gripping

A serrage intérieur

Grundbacken mit Quernut

Basic jaw with transverse groove

Machoire de base avec rainure transversale

Grundbacken mit Verzahnung
Basic jaw with toothing
Machoire de base avec denture

oigts a mouvement paralléle

53.81.2.3006.501

53.81.2.1006.501

53.81.2.3006.601

53.81.2.1006.601

3-Finger-Greifer, Parallelbewegung

3 finger g
Pince a 3

AuBen spannend

External gripping

A serrage extérieur

Grundbacken mit Quernut

Basic jaw with transverse groove

Machoire de base avec rainure transversale

Grundbacken mit Verzahnung
Basic jaw with toothing
Machoire de base avec denture

Innen spannend

Internal gripping

A serrage intérieur

Grundbacken mit Quernut

Basic jaw with transverse groove

Machoire de base avec rainure transversale

Grundbacken mit Verzahnung
Basic jaw with toothing
Machoire de base avec denture

per parallel movement
oigts a mouvement paralléle

53.81.2.3006.531

53.81.2.1006.531

53.81.2.3006.631

53.81.2.1006.631

2-Finger-Greifer, Winkelbewegung

2 finger g
Pince a 2

AuBen spannend

External gripping

A serrage extérieur

Festfinger

Fixed Finger

Doigt fixes

Grundbacken mit Quernut

Basic jaw with transverse groove

Machoire de base avec rainure transversale

per swivel movement
oigts a mouvement angulaire

53.71.2.2015.501

53.71.2.3015.501

53.81.3.3008.501

53.81.3.1008.501

53.81.3.3008.601

53.81.3.1008.601

53.81.3.3008.531

53.81.3.1008.531

53.81.3.3008.631

53.81.3.1008.631

53.71.3.2017.501

53.71.3.3017.501

53.81.4.3010.501

53.81.4.1010.501

53.81.4.3010.601

53.81.4.1010.601

53.81.4.3010.531

53.81.4.1010.531

53.81.4.3010.631

53.81.4.1010.631

53.71.4.2018.501

53.71.4.3018.501

53.81.5.3016.501

53.81.5.1016.501

53.81.5.3016.601

53.81.5.1016.601

53.81.5.3016.531

53.81.5.1016.531

53.81.5.3016.631

53.81.5.1016.631

53.71.5.2019.501

53.71.5.3019.501

53.81.6.3020.501

53.81.6.1020.501

53.81.6.3020.601

53.81.6.1020.601

53.81.6.3020.531

53.81.6.1020.531

53.81.6.3020.631

53.81.6.1020.631

53.71.6.2017.501

53.71.6.3017.501
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Allgemeine und Technische Informationen
General and Technical Information

Informations générales et techniques 53 8 ] L0000 O ]

Technische Beschreibung
* Kolbengeh&use aus hochfestem Aluminium

« Erweiterter DIN / 1SO Flansch zur direkten Montage an Roboter,
Portalroboter und Handhabungsgeréte

Seitliche Befestigungsmoglichkeit am Gehéduse

Moglichkeit der Lagefixierung tiber Zentrierring und seitlicher
Stiftbohrung

* In Spannrichtung federunterstiitzter Kolben

Kulisse aus Stahl zum Umsetzen der Kolben- in die parallele Finger-
bewegung

Fihrungsgehéuse fiir die Backen aus hartcoatiertem Aluminium
mit aufgesetzten gehérteten Fiihrungsleisten

« Backen zur Fingermontage aus Stahl wahlweise mit Quernut oder
Verzahnung

» Nocken zur Lageerkennung der Backen
Halter fiir 2 Naherungsschalter (& 12 mm)
Luftanschliisse ab BaugréBe 3 auch fiir schlauchlosen Anschluss

Ausgelegt fiir wartungsarmen Betrieb

Einfache Nachschmierméglichkeit

Technical description
« Piston housing of high-strength aluminium

+ Extended DIN / ISO flange for direct assembly on robots, gantry
robots and handling equipment

Lateral attachment option on housing

Possibility of position fixing using centering ring and lateral pin hole
« Spring-assisted piston in clamping direction

Steel link for converting the piston movement into the parallel finger
movement

* Guide housing for the jaws of hard-coated aluminium with attached
hardened guide strips

Jaws for finger assembly of steel, optionally with transverse groove
or toothing

« Cams for recognising the position of the jaws

Holder for 2 proximity switches (dia. 12 mm)

Air connections for size 3 and above also for hoseless connection

Designed for low-maintenance operation

Simple relubrication capability

Description technique
+ Corps de piston en aluminium & haute résistance

* Bride DIN / ISO élargie pour le montage direct sur robot, robot —
portique et manipulateur

Possibilité de fixation latérale sur le corps

Possibilité de fixation avec anneau de centrage et latéralement
avec tron de goupille

« Piston avec ressort dans le sens du serrage

* Coulisse en acier pour transformer le mouvement du piston en
mouvement paralléle des doigts

Guide de guidage pour machoires en aluminium a revétement
trempé portant des rails de guidage trempés

Machoires pour le montage des doigts, en acier, au choix avec
rainure transversale ou denture

« Ergot pour identification de la position des machoires
+ Support pour 2 détecteurs capacitifs (J 12 mm)

.

Raccords d'air comprimé & partir de la taille 3, également pour
raccord sans tuyau également

+ Conception pour fonctionnement avec faible maintenance

.

Facilité de regraissage

Anderungen vorbehalten / Right of modifications reserved / Modifications techniques réservées 13
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2-Finger-Greifer, Parallelbewegung
2 finger gripper parallel movement
Pince a 2 doigts a mouvement parallele

Transportlast

im Formschluss bis 5 k;

im Kraftschluss bis 2,3 kg

Andere Belastungsfalle und hohere
Transportlasten auf Anfrage!

Load capacities

with positive form-lock: up to 5 kg
with force-dependent grip: up to 2,3 kg
Higher capacities, also for other

load conditions, on request!

Charge transportée

en serrage de forme jusqu’a 5 kg

en serrage par adhérence jusqu’a 2,3 kg
Pour d'autres conditions et des

charges plus élevées sur demande !

>>> Produkte/ Products/ Produits

Technische Daten / Technical Data / Caractéristiques techniques

Hub pro Finger
Stroke per finger
Course par doigt
Greifkraft
Gripping force
Force de serrage

Transportlast Carrying capacity
with force-dependent grip
with postive form-hold

im Kraftschluss
im Formschluss
SchlieB- oder Offnungszeit
Time f. closing or opening
Temps de fermeture ou d'ouverture

Charge transportée
serrage par adhénce
avec serrage de forme

6 mm

siehe Diagramm
see graph
voir diagramme

siehe Diagramm see graph

siehe Transportlast see load capacities
ca. 0,15 sec ohne Schaltzeit

app. 0,15 sec exluding switching time

env. 0,15 sec sans temp de commande

voir diagramme
voir charge transportée

Wiederholgenauigkeit

Repeating accuracy +0,] mm
Fidélité

Betriebsdruck Nominal

Working pressure Nominal 6,0 bar
Pression de service Nominale

Betriebsdruck Minimal

Working pressure Minimum 4,5 bar
Pression de service Minimale

Kolbenfldche ,schlieBen”

Piston area (closing) 8,64 cm?2
Surface du piston (fermer)

Kolbenfldche ,6ffnen”

Piston area (opening) 10,18 cm2
Surface du piston (ouvrir)

Kolbenhub

Piston stroke 6 mm
Course du piston

Gewichtsangaben siehe BaumaR-Zeichnung
Weight specifications see drawing
Poids voir le dessin
14 Anderungen vorbehalten / Right of modifications reserved / Modifications techniques réservées
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http://www.fibro-laepple.de/de/new/produkte/produktdatenbank/greifer.html?group=7
http://www.fibro-laepple.de/de/new/produkte/produktdatenbank/greifer.html?group=7

2-Finger-Greifer, Parallelbewegung
2 finger gripper parallel movement
Pince a 2 doigts a mouvement paralléle

53.81.2.1006.101

Transportlast / Greifkraft-Diagramm
Graph Load Capacity versus Gripping Force
Diagramme charge transportée — force de serrage

A 560

520 \

Spannabstand
Gripping Distance
Distance de serrage

\ ) Randbedingungen
o .
480 2,64 m Beschleunigungswert = 3 m/sec?
\ 253 . . Reibfaktor
\ \\ - Werkstiick — Spannbacken = 0,1
Z. 440 242 Il 3 & Beim kraftschliissigen Spannen
- \ 29 in Prismen erhoht sich die mégliche
2,31 I f:
o N 2 c o Transportlast auf:
- = 0o .
9 400 \\ 22 -§ % c Diagramm-Transportlast
% \ 2,09 é g cosa
o 8 '51- 3 Jedoch darf die zuldssige Transportlast nicht
2 360 N 198 & o ‘Il iberschritten werden.
= N g B 2B . .
z N A L= Ancillary Conditions
o ©9
=320 \\ P~—1176 = 5 E Acceleration = 3 m/sec?
o a &= .. i
:o: N 165 _‘3 3 o Coefflcn_ent of f_rlctlon = 0,1
® \\ B § g 3 (workpiece / finger)
g 280 " 154 £ o § Note that the use of vee-shaped fingers
5 Legende / Legend / Légende g 1 2 will increase the load capacitiy in accordance
- | A 6bar pneumatischer Druck 143 £ % 3 with the formula:
== At6 bar line pressure - — c
= 240 Pression pneumatique 6 bars 132 © g :j Value from graph
—_ o R
'8 B 4,5 bar pneumatischer Druck 1 o1 5 8% Cos a
= — — o 5 a © O ey . -
s é‘ﬁ:;fifﬁ ;,I:]:f,%raetsi;tfz; 5 bars 29 > However, the unit's rated carrying capacity
= 1 ' &% E must on no account be exceeded.
:‘é 200 C  Federkraft ohne Druckunterstiitzung BoE 3 B
o | = Spring-actuated gripping (without pressure) 0.99 - ,
Serrage par resort (Sans pression pneumatique) , 20 Hyp Oth eses
o
160 0,88 G Accélération = 3 m/sec?
L Coefficeint de frottement
0,77
N des mors de serrage
120 \‘\ 0.66 de la piece = 0,1
~—— C Dans le cas de serrage sur prisme, le
= 0,55 charge transportée autorisée s'éléve a:
L g0 Diagramme charge transportée
20 40 60 80 100 05 o
Spannabstand A [mm] ; Toutefois il ne faut pas dépasser la charge

Gripping Distance A [mm]
Distance du point serrage A [mm]

transportée autorisée.

Pneumatischer Anschluss

2-17816-2002-1 ©

Kraftschliissiges Spannen
Force-Depending Gripping

Serrage par adhérence

Formschliissiges Spannen
Positive Form-Lock Gripping
Serrage de forme

G

geschlossen

Pneumatic Connection S closed
R offen N fermé
accordement open
pneumatique ouvert
schlieBen 6ffnen
closing opening
fermer ouvrir
4 2
, 14|12
T A
14 71T\ 11 /TI-0 12
51|3
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2-Finger-Greifer, Parallelbewegung
2 finger gripper parallel movement

53.8 ] 2 J 006 J O] Pince a 2 doigts a mouvement paralléle

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande

53.81.2.3006.501 AuRenspannung / External gripping / A serrage extérieur
53.81.2.3006.601 Innenspannung / Internal gripping / A serrage intérieur

@5F7 X6 tief
@5F7x6 deep
5% prof. 6
Pneumatik-Anschluss G'/g
Greifer 6ffnen .
Pneumatic connection G'/g 074 M5 X7 tief (4X)
Open Gripper ﬁ1 1 T1 1 ’f M5 X7 deep (4X)
56 Raccord pneumatique G'/g VL M5 prof. 7 (4X)
2 Y M8 Ouverture de la pince ﬂﬂ\» | -
8 e 1,5
% 3 =
<
! I | 1y
i 1 i o HIll] L= e —
! k - 2 s
< = : T
B oD - H
3" 3| &2/ * * D Q=] ;
R o !
B O . .
* T Haltewinkel mit Klemm- < - -1
- —[ﬁ halter (12 mm) __— w* = == == |
* / L] Bracket with clamp - L T P ¢
retention (dia 12 mm) * 1 *
. Comere spport avec oz [\
‘¢35+‘ s - 30—
45 | 1]o8n
%9 ti
ms 9ZEf 55 7~ * X
5X9 deep beide Schaltfahnen |- ! |
M5 prof. 9 ‘ getrennt einstellbar 3 Eleossc:éossen Greifweg 6 mm
Pneumatik-Anschluss G'/g both trigges indep. fermé Stroke
Greifer schlieBen adjustable Course
Pneumatic connection G'/g 2 drapeaux réglables
Close gripper séparément
Raccord pneumatique G/
Ferme de la pince
D676 tief
D6H7X 6 deep
@647 prof. 6
il 45
. . Ansicht X
Pneumatik-Anschluss G'/s (Alternativ) View X
} Greifer 6ffnen Vue X

Pneumatic connection G'/g (Alternative)
Open Gripper

Raccord pneumatique G/ (Alternatif) S ' ' ' '

Ouverture de la pince k O () T @
J/le @ e e

vy

o
@
@

2,27 22,27‘\+

|

75

A\
«SSJ

107
—=1 31,500 ‘
|
SURERINON
N

©
iy
:\
72
M8

LA

10910—=—
|

22 27122 27 =— J40H7X 2 tief

DA0HTX2 deep
4017 prof. 2

|
%

Greifergewicht
Weight of unit 1,0 kg
Poids de la pince

2:178172002:2 ©
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2-17818-2002-2 ©

2-Finger-Greifer, Parallelbewegung
2 finger gripper parallel movement

Pince a 2 doigts a mouvement paralléle 538] 2 J 006. J O]

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande

53.81.2.1006.501 AuRenspannung / External gripping / A serrage extérieur
53.81.2.1006.601 Innenspannung / Internal gripping / A serrage intérieur

Pneumatik-Anschluss G'/; (B)

Greifer 6ffnen O5F7x 6 tief
Pneumatic connection G'/s (B) J5F7x 6 deep
Open Gripper 274 @5F7 prof. 6
Raccord pneumatique G/ (B) 073 )
Ouverture de la pince 11411 M5 X7 tief (4X)
56 ﬁ Tr M5x7 deep (4X)
[ i e
g —— <1—'5
i i
il = | Ty
T H (G = cfj T et B = T R f
e L]l 'S TTEen o AE:
<t L0 — ——
—nl| 6D - - i
(oum')"¢ = &) |5 g** OO j$
©
S o i or ™~ )
[¢o)
© + r I 3" Haltewinkel mit Klemm- / &O
< 2Vl N halter (@12 mm) 1 Fclz' |-.| o
* / l']n.,..,.ﬂ * Bracket with clamp ",:— g < 5
J i retention (dia 12 mm) - 1 i Y g
M6 Corniére support avec + NN <|E0
[ ! . ™ IS
. —— colliers (dia 12 mm) A S35
M5x7 tief  / 1T 18000 Sl6l—— ‘ 13 2133
— Qloogy
wsxtdeen /|| [T 25 1] o || gl
prot +35+1 - P s &%
a5 be;de Sihqltf?hlll'\t:en Lso* S &8
— getrennt einste/ibar ———— =73 geschlossen = =————
M58 tief 55 both trigges indep. C122H7% 2 tief glosed Greifweg 6 mm
M5 %8 deep adjustable @227 2 deep fermé Stroke
M5 prof. 8 Zldrap’eauxtréglables 2247 prof. 2 Course
séparémen
Pneumatik-Anschluss G'/g (A)
Greifer schlieBen
Pneumatic connection G/ (A)
Close gripper
Raccord pneumatique G/ (A)
D6H7X 6 tief Ferme de la pince
617X 6 deep
@647 prof. 6
45 M8 (4x) wahlweise Durchgangsbohrung fiir M6 Schrauben
M8 (4 x) alternatively through hole for M6 screw
M8 (4 x) alternatif trou de passage pour vis M6
N * A
a8 wn \~\.
sal 5 s \
5 S \
+ 5 \ g
] N \ o
!
Pneumatik-Anschluss G'/s (Alternativ) —I1,5
— o 27122 - Greifer 6ffnen |~
H7 % ——| s ) |——— - - ) H "
gigmxg g:ep Pneumatic connection G/ (Alternatif) Ieélg%g e
OI40H7 Open Gripper ! .
@40 prof. 2 Raccord pneumatique G'/; (Alternative) I]:"t;gg‘s
Ouverture de la pince y "
Pas 1/16
1,5875

Greifergewicht
Weight of unit 1,2kg
Poids de la pince
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53.81.3.1008.101

2-Finger-Greifer, Parallelbewegung
2 finger gripper parallel movement

Pince a 2 doigts a mouvement paralléle

Transportlast

im Formschluss bis 10 kg

im Kraftschluss bis 4,6 kg

Andere Belastungsfalle und hohere
Transportlasten auf Anfrage!

Load capacities

with positive form-lock: up to 10 kg
with force-dependent grip: up to 4,6 kg
Higher capacities, also for other

load conditions, on request!

Charge transportée

en serrage de forme jusqu’a 10 kg

en serrage par adhérence jusqu'a 4,6 kg
Pour d'autres conditions et des

charges plus élevées sur demande !

>>> Produkte/ Products/ Produits

Technische Daten / Technical Data / Caractéristiques techniques

Hub pro Finger
Stroke per finger
Course par doigt
Greifkraft
Gripping force
Force de serrage

Transportlast Carrying capacity
with force-dependent grip
with postive form-hold

im Kraftschluss
im Formschluss
SchlieB- oder Offnungszeit
Time f. closing or opening
Temps de fermeture ou d'ouverture

Charge transportée
serrage par adhénce
avec serrage de forme

8 mm

siehe Diagramm
see graph

voir diagramme

siehe Diagramm see graph

siehe Transportlast see load capacities

ca. 0,15 sec ohne Schaltzeit
app. 0,15 sec exluding switching time
env. 0,15 sec sans temp de commande

voir diagramme
voir charge transportée

Wiederholgenauigkeit

Repeating accuracy +0,] mm
Fidélité

Betriebsdruck Nominal

Working pressure Nominal 6,0 bar
Pression de service Nominale

Betriebsdruck Minimal

Working pressure Minimum 4,5 bar
Pression de service Minimale

Kolbenfldche ,schlieBen”

Piston area (closing) 18,10 cm2
Surface du piston (fermer)

Kolbenfldche ,6ffnen”

Piston area (opening) 19,63 cm?
Surface du piston (ouvrir)

Kolbenhub

Piston stroke 8 mm
Course du piston

Gewichtsangaben siehe BaumaR-Zeichnung
Weight specifications see drawing
Poids voir le dessin
18 Anderungen vorbehalten / Right of modifications reserved / Modifications techniques réservées
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2-Finger-Greifer, Parallelbewegung
2 finger gripper parallel movement
Pince a 2 doigts a mouvement paralléle

53.81.3.1008.101

Transportlast / Greifkraft-Diagramm
Graph Load Capacity versus Gripping Force
Diagramme charge transportée — force de serrage

840 - Spannabstand
500 \ N\ i Gripping Distance
b 420 Distance de serrage
A\ N | :

760 \ N 418 Randbedingungen

- N\ 4,07

\ ‘\'\A‘ ' Beschleunigungswert = 3 m/sec?
720 3,96 .

N\ Reibfaktor
o Werkstiick — Spannbacken = 0,1

8 3,85
\

o
o
Il
o ®
© £
= .2 . .
Z. 680 N !s 3 o Beim kraftschliissigen Spannen
o ° ) o> ot SRR
- N 363 @ o0 in Prismen erh&ht sich die mégliche
- \ < Transportlast auf:
E 640 352 T 8 @ )
b N S 2 < Diagramm-Transportlast
4 341 2 B o
o 600 33 £ G > cos«
S \ Tg '51- 3 Jedoch darf die zuldssige Transportlast nicht
2 B 319 & & & {iberschritten werden.
~ 560 N30 T B ) .
= | Legende / Legend / Légende 207 é % Anc1l|ary Conditions
= ; o8
L | A 6barpneumatischer Druck = € E : _ 5
3 5201 = At6 bar line pressure 2.86 @ 2 2 Accelfer'atlon o 3 m/sec
:o: = Pression pneumatique 6 bars 275 3 3 o CoeffICl_ent of f_rlctlon = 0,1
0 4804 B 45 bar pneumatischer Druck 06 T 8 32 (workpiece / finger)
£ = i , a 2 .
o | ﬁﬁg‘;fié’ﬁ ;';‘;ﬁrﬁ’{:;;ﬁ’:z‘ 5 bars 053 ® 2 8o Note that the use of vee-shaped fingers
= o ’ Z 1 £ will increase the load capacitiy in accordance
O 4401 C Federkraft ohne Druckunterstiitzung 242 £ 9 with the formula:
~ == Spring-actuated gripping (without pressure) = 2
= — Serrage par resort (Sans pression pneumatique) 2,31 ‘g z :j Value from graph
o 400 22 £ 8¢ cosa
= a © O ey . -
® 209 2O o However, the unit's rated carrying capacity
% 360 1,08 g -§ § must on no account be exceeded.
S N 187 T o .
NGO B Hypothéses
320 < 1,76 s e
N 165 O Accélération = 3 m/sec?
N . .
Coefficeint de frottement
280 AN 1,54
\\ des mors de serrage
SN 1,43 de la piece = 0,1
240 \\ 1,32 Dans le cas de serrage sur prisme, le
C 1.21 charge transportée autorisée s'éléve a:
L 500 Diagramme charge transportée
20 40 60 80 100 CoS
Spannabstand A [mm] Toutefois il ne faut pas dépasser la charge

. . transportée autorisée.
Gripping Distance A [mm]

Distance du point serrage A [mm]

Pneumatischer Anschluss

Kraftschliissiges Spannen
Force-Depending Gripping

Serrage par adhérence

Formschliissiges Spannen
Positive Form-Lock Gripping
Serrage de forme

G

Pneumatic Connection

Raccordement
pneumatique

geschlossen

closed
offen N § fome
open
ouvert
schlieBen 6ffnen
closing opening
fermer ouvrir
4 2
14 12

14 %T\ /‘TTITI12

w
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2-Finger-Greifer, Parallelbewegung
2 finger gripper parallel movement
Pince a 2 doigts a mouvement paralléle

53.81.3.1008.101

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande

53.81.3.3008.501 AuRenspannung / External gripping / A serrage extérieur
53.81.3.3008.601 Innenspannung / Internal gripping / A serrage intérieur

P6FTXT tief
Pneumatik-Anschluss G/ D6F7x7 deep
Greifer 6ffnen ) &6F7 prof. 7
Pneumatic connection G'/g Pneumatik-Anschluss G'/s (Alternativ)
gpen Gdnpper ) oy Greifer 6ffnen
accord pneumatique G'/g - - %95
; Pneumatic connection G! I
Ouverture de la pince (Alternatif) Open Gripper/8 2200 M6x7 tief (4x)
66 Raccord pneumatique G's —= 22 M6x7 deep (4x)
.8 (Alternative) Ouverture de la pince 10 h M6 prof. 7 (4)
i A P
LI/ ! N o
i il _ S | i S
-\ ) i M5 X9 tief 9 i - = | (Vo= 75% ?
N N 1 vl © M5 %9 deep - * I A
[ j ™~ e M5 prof. 9 ® T _ T w P
o7 b 1@ T A s —
© g & / 2 = Ly
? °T Haltewinkel mit Klemm-
i [TeT i * halter (512 mm) - = =37
2 Hitis ~ Bracket with clamp mL+ i f©xon) = el
* Armbm ‘; retention (dia 12 mm) * / HH HE=-T
Corniére support avec
o M6 colliers (dia 12 mm) QT @5me |1 1/
A L beide Schaltfahnen 75 |/
22 ‘ getrennt einstellbar =/ 85
49 both trigges indep. 1 ‘ =42 Greifweg 8 mm
59 adjustable 95 geschlossen ~Stoke
65 2 drapeaux réglables closed Stroke
séparément fermé Course

Pneumatik-Anschluss G'/s
Greifer schlieBen

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ)
Greifer schlieBen

@22H7x2 tief

Pneumatic connection G'/;
Close gripper

Raccord pneumatique G'/g
Ferme de la pince

@22H7x2 deep

Pneumatic connection M5 (Alternatif)
@2247 prof. 2

Close gripper
Raccord pneumatique M5 (Alternative)
Ferme de la pince

2I8H7X 10 tief
59 @8H7X 10 deep
(58H7
et 904 20 1=l @8H7 prof. 10
Pneumatik-Anschluss G'/s (Alternativ)
PER\ IR /aR) Greifer 6ffnen * h @ @ @ @ f
/AR, Pneumatic connection G'/; (Alternatif) ) -O
B - Open Gripper = I & ) —O- {9@ <
* Raccord pneumatique G'/; (Alternative) * "
*/ va I Ouverture de la pince © ©  © @
3t
5 ﬁ— ér/ Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ) 14,5/14,5
* -y o Greifer 6ffnen - =
S Pneumatic connection M5 (Alternatif) |=—43,5—=—=—43,5—

L 3 Open Gripper

o A . . .

® < Raccord pneumatique M5 (Alternative) Ansicht X

4 1ol Quverture de la pince View X

* TI\+§ Vue X
Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ)
Greifer schlieRen
Pneumatic connection M5 (Alternatif)
Close gripper

Raccord pneumatique M5 (Alternative)

Ferme de la pince
50H7X 2 tief
i i H7x2 dee
Greifergewicht ©50 P
Weight of unit 2,0 kg @50H7 prof. 2

Poids de la pince
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2-17822-2002-1 ©

2-Finger-Greifer, Parallelbewegung
2 finger gripper parallel movement
Pince a 2 doigts a mouvement paralléle

53.81.3.1008.101

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande

53.81.3.1008.501 AuBenspannung / External gripping / A serrage extérieur

53.81.3.1008.601 Innenspannung / Internal gripping / A serrage intérieur

4><§
3 |——
2l
174 +
Bz il |
:j' &t’ 0| &
5 1 |~ ol
o B e—1—LF
gz 8 Nd | —
— ‘C_’ © T
N =
e
I |
T e
M5 X8 tief L LB"’*‘M
M5x8 deep $‘ 20 t\
M5 prof. 8 ‘_7494—‘
59
65
28H7x 10 tief
817X 10 deep

@8H7 prof. 10

AR\ B /R )
7\
! L
+ s
0 ] 3 s
o q: o
* =]
0 S e
S ©
o <
o
L |——
D507 X2 tief e = =2
D50MH7X2 deeple > __ |

@50H7 prof. 2

Greifergewicht
Weight of unit

2,1kg
Poids de la pince

@6F7X 7 tief
Pneumatik-Anschluss G'/; (B) Greifer 6ffnen J6F7X7 deep
Pneumatic connection G'/s (B) Open Gripper J6F7 prof. 7
Raccord pneumatique G/ (B)
Ouverture de la pince
295
Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ B2) 294 M6x7 tief (4x)
Greifer 6ffnen 29 10,02 SV
- - < M6x7 deep (4X)
Pneumatic connection M5 (Altern M6 prof. 7 (4X)
Open Gripper /* 22 [‘
Raccord pneumatique M5 (Alternative B2) f=—
Ouverture de la pince T‘ 10_| |23
I I
: IR R e ii

M5 X9 tief & » e == B S B ©
M5x9 deep - * — A
M5 prof. 9 * ® . o P

5! o N | o

> * S
Haltewinkel mit Klemm- b
halter (12 mm) /r.:. S
Bracket with clamp * —L ,(a_o_) §-§
retention (dia 12 mm) * i s &
Corniére support avec ‘{M 823
colliers (dia 12 mm) LD_T “ﬂ ~ B oo

gl=— A ——it=— 2E 2

beide Schaltfahnen AL g8
getrennt einstellbar 2 PRy P P &Go
both trigges indep. - e
adgiustable ol 22172 tief ‘ % Eﬁ)ssc:cliossen Greifweg 8 mm
2 drapeaux réglables o HTw Aaar 5 Stroke
séparément @2247x2 deep ferme Course

@227 prof. 2

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ A2)
Greifer schlieBen

Pneumatik-Anschluss G'/s (A)

Greifer schlieBen

Pneumatic connection G5 (A)
Close gripper

Raccord pneumatique G/ (A)
Ferme de la pince

Pneumatic connection M5 (Alternatif A2)
Close gripper

Raccord pneumatique M5 (Alternative A2)
Ferme de la pince

M10 (4x) wahlweise Durchgangsbohrung fiir M8 Schrauben

M10 (4 X) alternatively through hole for M8 screw
M10 (4x) alternatif trou de passage pour vis M8

Pneumatik-Anschluss G'/s (B") (Alternativ)
Greifer 6ffnen

Pneumatic connection G'/g (B") (Alternatif)
Open Gripper

Raccord pneumatique G'/; (B") (Alternative)
Ouverture de la pince

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ A1)
Greifer schlieBen

Pneumatic connection M5 (Alternatif A1)
Close gripper

Raccord pneumatique M5 (Alternative A1)
Ferme de la pince

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ B1)
Greifer 6ffnen

Pneumatic connection M5 (Alternatif B1)
Open Gripper

Raccord pneumatique M5 (Alternative B1)
Ouverture de la pince

‘<716,5

Teilung 6"
1,5875
Pitch 16"
1,5875

Pas /6"
1,5875
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53.81.4.0010.101

2-Finger-Greifer, Parallelbewegung

2 finger gripper parallel movement
Pince a 2 doigts a mouvement parallele

Transportlast

im Formschluss bis 20 kg

im Kraftschluss bis 8,5 kg

Andere Belastungsfalle und hohere
Transportlasten auf Anfrage!

Load capacities

with positive form-lock: up to 20 kg
with force-dependent grip: up to 8,5 kg
Higher capacities, also for other

load conditions, on request!

Charge transportée

en serrage de forme jusqu’a 20 kg

en serrage par adhérence jusqu'a 8,5 kg
Pour d'autres conditions et des

charges plus élevées sur demande !

>>> Produkte/ Products/ Produits

Technische Daten / Technical Data / Caractéristiques techniques

Hub pro Finger
Stroke per finger
Course par doigt
Greifkraft
Gripping force
Force de serrage

Transportlast Carrying capacity
with force-dependent grip
with postive form-hold

im Kraftschluss

im Formschluss

SchlieB- oder Offnungszeit
Time f. closing or opening

Temps de fermeture ou d'ouverture

Charge transportée
serrage par adhénce
avec serrage de forme

10 mm

siehe Diagramm
see graph

voir diagramme

siehe Diagramm see graph

siehe Transportlast see load capacities

ca. 0,15 sec ohne Schaltzeit
app. 0,15 sec exluding switching time
env. 0,15 sec sans temp de commande

voir diagramme
voir charge transportée

Wiederholgenauigkeit

Repeating accuracy +0,] mm
Fidélité

Betriebsdruck Nominal

Working pressure Nominal 6,0 bar
Pression de service Nominale

Betriebsdruck Minimal

Working pressure Minimum 4,5 bar
Pression de service Minimale

Kolbenfldche ,schlieBen”

Piston area (closing) 31,67 cm2
Surface du piston (fermer)

Kolbenflache ,6ffnen”

Piston area (opening) 34,21 cm?
Surface du piston (ouvrir)

Kolbenhub

Piston stroke 10 mm
Course du piston

Gewichtsangaben siehe BaumaR-Zeichnung
Weight specifications see drawing
Poids voir le dessin
22 Anderungen vorbehalten / Right of modifications reserved / Modifications techniques réservées
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2-Finger-Greifer, Parallelbewegung
2 finger gripper parallel movement

Pince a 2 doigts a mouvement paralléle 538] 4 J O] O i O]

Transportlast / Greifkraft-Diagramm
Graph Load Capacity versus Gripping Force
Diagramme charge transportée — force de serrage

Spannabstand
1800 S 9,9 S, :
N Grlpplng Distance
N\ Distance de serrage
1700 N 9,35
N ) Randbedingungen
1600 \\ \\ 8.8 ? Beschleunigungswert = 3 m/sec?
N . . Reibfaktor
1500 \\ 8,25 o ﬁ’ E Werkstiick — Spannbacken = 0,1
Z \ N I s & Beim kraftschliissigen Spannen
- N \\ 2L 9 in Prismen erhoht sich die mégliche
@, 1400 77 L ® | f-
o \ N X ) Transportlast auf:
= N N T 0w .
5 \\ -§ = Diagramm-Transportlast
- 1300 AN 7,15 é £ S cos a
N =5 . . .
g ‘\ <A 8 a3 Jedoch darf die zuldssige Transportlast nicht
£ 1200 N Nl 66 [ =% ‘Il iberschritten werden.
T oo
= N B - .
= N 5= Ancillary Conditions
o 1100 NI 6,05 3 2 GEJ Accel i _ ,
9 | Legende / Legend / Légende w22 ceeleration = 3 m/sec
:0: A 6 bar pneumatischer Druck _‘3 3 . Coeffici_ent of f_riction = 0,1
eo 1000 1~ e At6 bar line pressure B 5.5 § g 3 (workpiece / finger)
g - Pressionpneumafigue s bars S £8 % Note that the use of vee-shaped fingers
‘= gooJ- B 45barpneumatischer Druck 495 2 | 2 will increase the load capacitiy in accordance
(] == At4,5 bar line pressure ’ €E® 3 with the formula:
~ | Pression pneumatique 4,5 bars = é’ .
= 800l C  Federkraft ohne Druckunterstiitzung 44 8= :j Value from graph
— === Spring-actuated gripping (without pressure) ’ t 8 9
w . ; 2 cos a
& = Serrage par resort (Sans pression pneumatique) 8_ 55
o d 2oV o However, the unit's rated carrying capacity
= 700 N 385 ® Y < must on no account be exceeded.
o N IS
o ~N ) ’
600 a3 o Hypothéses
~ ’ = R
O Accélération = 3 m/sec?
500 2,75 Coefficeint de frottement
T~ des mors de serrage
\E de la piéce = 0,1
400 22 Dans le cas de serrage sur prisme, le
charge transportée autorisée s'éléve a:
L300 Diagramme charge transportée
20 40 60 80 100 120 140 160 o
\; Spannabstand A [mm] ) Toutefoisjl ne fau_t pas dépasser la charge
.. . transportée autorisée.
Gripping Distance A [mm]
Distance du point serrage A [mm]
Kraftschliissiges Spannen Formschliissiges Spannen Pneumatischer Anschluss geschlossen
Force-Depending Gripping Positive Form-Lock Gripping Pneumatic Connection . N g closed
offen 5
Serrage par adhérence Serrage de forme Raccordement open fermé
pneumatique ouvert
schlieBen o6ffnen
closing opening
fermer ouvrir
4 2
14 12

G 14 %T\ /{I'7|T|12
5

w
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53.81.4.0010.101

2-Finger-Greifer, Parallelbewegung
2 finger gripper parallel movement
Pince a 2 doigts a mouvement paralléle

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande

53.81.4.3010.501 AuRenspannung / External gripping / A serrage extérieur
53.81.4.3010.601 Innenspannung / Internal gripping / A serrage intérieur

_ T6F7X 6 tief
Pneumatik-Anschluss G1/s 767 %6 deep
Greifer 6ffnen ) 677 prof. 6
Pneumatic connection G'/g Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ) -

Open Gripper Greifer 6ffnen /
gacco;d pndeu[mat_lque G Pneumatic connection M5 70115
uverture de fa pince (Alternatif) Open Gripper 27,549% M6x7 tief (4X)
Raccord pneumatique M5 . - STTTS——
76 6 (Alternative) Ouverture de la pince 27,5 ‘ M6x7 deep (4x)
6* ——{18 | M6 prof. 7 (4X)
AN P o
ey ] =14 J1e e - T
‘ : P M5x8tief 8 o g RN
© - = M5x8 deep * g
L ( ‘ M5 prof. 8 * © L - ~
- =Y | i B
L2 i > | © : E% o | T |pets |
© T Haltewinkel mit Klemm-
+ > halter (2312 mm) ‘,,,I:—' = =l
Y [t + Bracketwith clamp i Cxeolil [P 4 d
* g q retention (dia 12 mm) L* / i il
* Corniére support avec * -
o me_l|l| I colliers (dia 12 mm) gT 05 mes ) |I| L,/ *
— He
H—j 15 LH beide Schaltfahnen 64-" “/‘L ] X
| 28 = getrennt einstellbar 75 1L
\«49»} both trigges indep. HL L& =—-50 —={ .
adjustable Greifweg 10 mm
75 . ~— 113 geschlossen —~ =~——
2 drapeaux réglables 2losed Stroke
séparément fermé Course
Pneumatik-Anschluss G'/3 .
Greifer schlieBen @2217x2 tief
Pneumatic connection G/ Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ) @22H7x2 deep
Close gripper Greifer schlieen @2247 prof. 2
Raccord pneumatique G'/s Pneumatic connection M5 (Alternatif)
Ferme de la pince Close gripper
Raccord pneumatique M5 (Alternative)
Ferme de la pince
@8H7X 10 tief
59 @8H7x 10 deep
&8H7 prof. 10

i

!

Id

ya
TS 149
! 1 g
1 R
5

Greifergewicht
Weight of unit 3,2kg
Poids de la pince

Pneumatik-Anschluss G/ (Alternativ)
Greifer 6ffnen

Pneumatic connection G'/; (Alternatif)
Open Gripper

Raccord pneumatique G/ (Alternative)
Ouverture de la pince

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ)
Greifer 6ffnen

Pneumatic connection M5 (Alternatif)
Open Gripper

Raccord pneumatique M5 (Alternative)
Ouverture de la pince

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ)
Greifer schlieen

Pneumatic connection M5 (Alternatif)
Close gripper

Raccord pneumatique M5 (Alternative)
Ferme de la pince

63H7x 2 tief
J63H7X 2 deep
6347 prof. 2

o

; 9|
e =7

L O ©
L»w 18 +J
54— —l=—54

Ansicht X
View X
Vue X

24
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2-Finger-Greifer, Parallelbewegung
2 finger gripper parallel movement
Pince a 2 doigts a mouvement paralléle

53.81.4.0010.101

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande

53.81.4.1010.501 AuRenspannung / External gripping / A serrage extérieur
53.81.4.1010.601 Innenspannung / Internal gripping / A serrage intérieur

2-17826-2002-1 ©

@847 prof. 10

—=

Pneumatik-Anschluss G/ (B) Greifer 6ffnen
Pneumatic connection G'/; (B) Open Gripper

Raccord pneumatique G/ (B)
Ouverture de la pince

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ B2)
Greifer 6ffnen

J6F1XT tief
J6F7x7 deep

J6F7 prof. 7

M6x7 tief (4x)

- - M6x7 deep (4X)
Pneumatic connection M5 @M6 prof. 7 (4x)
(Alternatif B2) Open Gripper
2 Raccord pneumatique M5 (Alternative B2) 26
S| —— Ouverture de la pince + * ~ g
7 [ o *T
5l it . Q 7 0
' M5 X9 tief ®© ] 8 % =)
o i+ M5 %9 deep c: 3
w T s M5 prof. 9 * ® L ™~
- 5 ©__ E— < L]
o od [ =4 * E% !
© QT [
- Haltewinkel mit Klemm-
* 5 halter (12 mm) | — S
« Bracket with clamp + [ ©xeni| o=
* retention (dia 12 mm) 1 -l§ 2
Corniére support avec Tl | A
colliers (dia 12 mm) f o ‘ = 2Ty,
M5 x 8 tief beide Schaltfahnen e 1/ 10 ‘ ‘_, S|&E8
M5x8 deep getrennt einstellbar 155 s &l552
M5 prof. 8 both trigges indep. .
di i Z2247x2 tief | =/ 113 geschlossen —— l=——7——
adjustable == 8 Greifweg 10 mm
2 drapeaux réglables 222472 deep C|05€fj Stroke
séparément @2247 prof. 2 fermé Course
Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ A2)
Greifer schlieBen
Pneumatik-Anschluss G'/s (A) Pneumatic connection M5 (Alternatif A2)
Greifer schlieBen Close gripper
Pneumatic connection G'/s (A) Raccord pneumatique M5 (Alternative A2)
Close gripper Ferme de la pince
Raccord pneumatique G5 (A)
78HTX 10 tief Ferme de la pince
187X 10 deep

M10 (4 x) wahlweise Durchgangsbohrung fiir M8 Schrauben

M10 (4x) alternatively through hole for M8 screw
M10 (4X) alternatif trou de passage pour vis M8

Pneumatik-Anschluss G'/s (B") (Alternativ)
Greifer 6ffnen

Pneumatic connection G'/s (B") (Alternatif)
Open Gripper

Raccord pneumatique G'/5 (B') (Alternative)
Ouverture de la pince

% ol
™ g
3 o o
- Q ¥ ©
« 119
! |
o T
< )
* <
!
6317 2 tief
@63H7x2 deep

@63H7 prof. 2

Greifergewicht
Weight of unit
Poids de la pince

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ A1)
Greifer schlieBen

Pneumatic connection M5 (Alternatif A1)
Close gripper

Raccord pneumatique M5 (Alternative A1)
Ferme de la pince

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ B1)
Greifer 6ffnen

Pneumatic connection M5 (Alternatif B1)
Open Gripper

Raccord pneumatique M5 (Alternative B1)
Ouverture de la pince

20,5
/

Teilung /6"
1,5875
Pitch 146"
1,5875

Pas /6"
1,5875
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53.81.5.0016.101

2-Finger-Greifer, Parallelbewegung
2 finger gripper parallel movement

Pince a 2 doigts a mouvement paralléle

Transportlast

im Formschluss bis 33 k

im Kraftschluss bis 15,6 kg

Andere Belastungsfalle und hohere
Transportlasten auf Anfrage!

Load capacities

with positive form-lock: up to 33 kg
with force-dependent grip: up to 15,6 kg
Higher capacities, also for other

load conditions, on request!

Charge transportée

en serrage de forme jusqu’a 33 kg

en serrage par adhérence jusqu'a 15,6 kg
Pour d'autres conditions et des

charges plus élevées sur demande !

>>> Produkte/ Products/

Produits

Technische Daten / Technical Data / Caractéristiques techniques

Hub pro Finger
Stroke per finger
Course par doigt
Greifkraft
Gripping force
Force de serrage

Transportlast Carrying capacity
with force-dependent grip
with postive form-hold

im Kraftschluss
im Formschluss
SchlieB- oder Offnungszeit
Time f. closing or opening
Temps de fermeture ou d'ouverture

Charge transportée
serrage par adhénce
avec serrage de forme

16 mm

siehe Diagramm
see graph

voir diagramme

siehe Diagramm see graph

siehe Transportlast see load capacities

ca. 0,15 sec ohne Schaltzeit
app. 0,15 sec exluding switching time
env. 0,15 sec sans temp de commande

voir diagramme
voir charge transportée

Wiederholgenauigkeit

Repeating accuracy +0,] mm
Fidélité

Betriebsdruck Nominal

Working pressure Nominal 6,0 bar
Pression de service Nominale

Betriebsdruck Minimal

Working pressure Minimum 4,5 bar
Pression de service Minimale

Kolbenfldche ,schlieBen”

Piston area (closing) 47,90 cm2
Surface du piston (fermer)

Kolbenfldche ,6ffnen”

Piston area (opening) 52,81 cm?2
Surface du piston (ouvrir)

Kolbenhub

Piston stroke 16 mm
Course du piston

Gewichtsangaben siehe BaumaR-Zeichnung
Weight specifications see drawing
Poids voir le dessin
26 Anderungen vorbehalten / Right of modifications reserved / Modifications techniques réservées

2:17827-2002-1 ©


http://www.fibro-laepple.de/de/new/produkte/produktdatenbank/greifer.html?group=7
http://www.fibro-laepple.de/de/new/produkte/produktdatenbank/greifer.html?group=7

2-17828-2002:1 ©

2-Finger-Greifer, Parallelbewegung
2 finger gripper parallel movement

Pince a 2 doigts a mouvement paralléle 538] 5 J O] 6 J O]

Transportlast / Greifkraft-Diagramm
Graph Load Capacity versus Gripping Force
Diagramme charge transportée — force de serrage

2800 15,4

\ Spannabstand
N 14,85 Grlpplng Distance
2600 143 Distance de serrage
N 13,75 ) Randbedingungen
2400 \\ 132 ? Beschleunigungswert = 3 m/sec?
N\ . . Reibfaktor
12,65 o ﬁ’ E Werkstiick — Spannbacken = 0,1
N AN N 129 I 3 & Beim kraftschliissigen Spannen
B ) o> ot SRR
- \ N o =3 in Prismen erhoht sich die mégliche
00 N AN 1155 X € © Transportlast auf:
£ N N TES -
@ N N S = 5 Diagramm-Transportlast
o 2000 N S 1o 28 °C
< \ \ GE) g3 €os a
g \\ "N 10,45 & E{- 3 Jedoch darf die zuldssige Transportlast nicht
2 \ o= ‘Il iberschritten werden.
~ 1800 NATP B2 . iy
= N N 5= Ancillary Conditions
= 935 o o
5 = 5 E Acceleration = 3m/sec
S 1600 AN 88 8 % . .
:é N ’ 33 o Coefflcn_ent of f_rlctlon = 0,1
I 8.25 § 3§ 3 (workpiece / finger)
o ) B =0 % Note that the use of vee-shaped fingers
5 14001 Legende / Legend / Légende \\\ 77 &£ 1 E will increase the load capacitiy in accordance
- A 6bar pneumatischer Druck E 3 with the formula:
|— mmm At 6 bar line pressure 715 & T S
= Pression pneumatique 6 bars § 'g :j Value from graph
. 1200 f— B 4,5 bar pneumatischer Druck 6,6 ‘g_ 2 2 COS «
= m== At 4,5 bar line pressure © O o . .
e | Pression pneumatique 4,5 bars 6.05 § % 2‘ Ir;iqov"tegﬁrhg‘eclégltstrgted ‘éarrzlmg capacity
:‘é C  Federkraft ohne Druckunterstiitzung =38 us accountbe exceeded.
O 1000 -} === Spring-actuated gripping (without pressure) 55 -9 ,
Serrage par resort (Sans pression pneumatique) %" Hyp Oth eses
4,95 G Accélération = 3 m/sec?
N .
800 4.4 Coefficeint de frottement
\\ des mors de serrage
3,85 de la piéce = 0,1
~ .
T~ C Dans le cas de serrage sur prisme, le
600 ——_ 33 charge transportée autorisée s'éléve a:
Diagramme charge transportée
40 60 80 100 120 140 160 180 200 o
Spannabstand A [mm] ’ Toutefois il ne faut pas dépasser la charge
AR i transportée autorisée.
Gripping Distance A [mm]
Distance du point serrage A [mm]
Kraftschliissiges Spannen Formschliissiges Spannen Pneumatischer Anschluss geschlossen
Force-Depending Gripping Positive Form-Lock Gripping Pneumatic Connection . S closed
offen ;
Serrage par adhérence Serrage de forme Raccordement open O fermé
pneumatique ouvert
schlieBen o6ffnen
closing opening
fermer ouvrir
4 2
. 14 1.
75t
14 (7D T\ 1Y [T 12
G 513

Anderungen vorbehalten / Right of modifications reserved / Modifications techniques réservées 27



53.81.5.01016.101

2-Finger-Greifer, Parallelbewegung

2 finger gripper parallel movement
Pince a 2 doigts a mouvement paralléle

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande

53.81.5.3016.501 AuRenspannung / External gripping / A serrage extérieur
53.81.5.3016.601 Innenspannung / Internal gripping / A serrage intérieur

M12

Pneumatik-Anschluss G'/g
Greifer 6ffnen

i SN i

@
[\ I

83,5

131,5

151

& |

-
Ny
L=

19,5

@0OH7X 15 tief
@10H7X 15 deep
@10H7 prof. 15

31 ,25T31 ,25=—

|~—50 — =

— ] D a—

M5x8 deep

Pneumatic connection G'/;
Open Gripper

DBF7X8 tief
(J8F7x 8 deep

/

Raccord pneumatique G'/g
Ouverture de la pince e
Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ)
Greifer 6ffnen

Pneumatic connection M5
(Alternatif) Open Gripper *

35 +0,02

|

7 2145

——]

<35>‘

@8F7 prof. 8

M8x8,5 tief (4X)

——

20‘

M8x8,5 deep (4X)
M8 prof. 8,5 (4X)

J

2,3

|
-

Raccord pneumatique o
M5 (Alternative) vo ‘ Y 5
[<2) o * 7

N ok

Ouverture de la pince i

T

@1
f‘&j

M5 X 8 tief

©

R4

@

f—76

M5 prof. 8

Haltewinkel mit Klemm-

halter (212 mm)

Bracket with clamp
retention (dia 12 mm)

°

‘\§\\\
——
=)
<a

o
=3

il

Ll

==
-y

m——]
g —-—v

Corniére support avec
colliers (dia 12 mm)

0,5

beide Schaltfahnen getrennt
einstellbar
both trigges indep. adjustable \

72

Greifweg 16 mm

2 drapeaux réglables séparément ‘

Pneumatik-Anschluss G'/g
Greifer schlieBen

170

geschlossen

closed
fermé

AN
AN

—

Stroke

‘ ' Course

&28H7x2 tief

Pneumatic connection G'/g
Close gripper

Raccord pneumatique G'/g
Ferme de la pince

Greifer schlieBen

Close gripper

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ)

Pneumatic connection M5 (Alternatif)

Raccord pneumatique M5 (Alternative)

Ferme de la pince

Pneumatik-Anschluss G'/s (Alternativ)
Greifer 6ffnen

Pneumatic connection G'/3 (Alternatif)
Open Gripper

Raccord pneumatique G'/; (Alternative)
Ouverture de la pince

e

205

Va)

\
|~62,5:0.020|
AN

54,13>454,13J

4;\

N ¢

\\\\i_>ﬁ"
RN

1
g

——]

M12 |

170

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ)
Greifer 6ffnen

Pneumatic connection M5 (Alternatif)
Open Gripper

@28H7X2 deep
&28H7 prof. 2

Raccord pneumatique M5

(Alternative) Ouverture de la pince

@& O

69

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ)
Greifer schlieBen

Pneumatic connection M5 (Alternatif)
Close gripper

Raccord pneumatique M5 (Alternative)
Ferme de la pince

Greifergewicht
Weight of unit
Poids de la pince

6,9 kg

BOHTX 2 tief

/ @80OH7X2 deep

&80M7 prof. 2

25

25

75

75

Ansicht X
View X
Vue X

28
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2-Finger-Greifer, Parallelbewegung
2 finger gripper parallel movement
Pince a 2 doigts a mouvement paralléle

53.81.5.0016.001

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande

53.81.5.1016.501 AuRenspannung / External gripping / A serrage extérieur
53.81.5.1016.601 Innenspannung / Internal gripping / A serrage intérieur

X

@D
4

90

10,5

131,5

164

167,4

106

J10H7X 15 tief
@10H7x 15 deep

107 prof. 15

M5 prof. 9

Pneumatik-Anschluss G'/s (B) Greifer 6ffnen
Pneumatic connection G'/s (B) Open Gripper
Raccord pneumatique G'/s (B) Ouverture

de la pince

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ B2)
Greifer 6ffnen

O8F7x 8 tief
(J8F7x 8 deep

&8F7 prof. 8

2145

o144

Pneumatic connection M5 (Alternatif B2)
Open Gripper

Raccord pneumatique M5
(Alternative B2)

35 0,02

[——

=35

20ﬁ

M8x8,5 tief (4x)

M8x8,5 deep (4X)
M8 prof. 8,5 (4X)

2,3
0|

|
T

Ouverture de la pince

218

LW

——

M5 x9 tief
M5x9 deep

©

—{17+ 29

>

@

i

i
—a=

Haltewinkel mit Klemm-
halter (12 mm) _—

s

B

Bracket with clamp

retention (dia 12 mm)
Corniére support avec

colliers (dia 12 mm)

beide Schaltfahnen

g )

| —119

[——

getrennt einstellbar

both trigges indep.

&28H7x2 tief

18 1= = o

- 72—

Distance du point de serrage

Spannabstand
Gripping distance

adjustable
2 drapeaux réglables
séparément

@28H7x2 deep
&28H7 prof. 2

Pneumatik-Anschluss G'/s (A)

Greifer schlieRen

Pneumatic connection G/ (A)
Close gripper

Raccord pneumatique G'/s (A)
Ferme de la pince

163 geschlossen
closed
fermé

Greifweg 16 mm
Stroke
Course

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ)
Greifer schlieBen

Pneumatic connection M5 (Alternatif)
Close gripper

Raccord pneumatique M5 (Alternative)
Ferme de la pince

—=131,25431,25(=—

M12 (4%) wahlweise Durchgangsbohrung fiir M10 Schrauben
M12 (4x) alternatively through hole for M10 screw
M12 (4X) alternatif trou de passage pour vis M10

2-17830-2002-1 ©

54,13 =
462,5 0,02 |

170

Pneumatik-Anschluss G'/s (B") (Alternativ)
Greifer 6ffnen

Pneumatic connection G'/s (B") (Alternatif)
Open Gripper

Raccord pneumatique G/ (B') (Alternative)
Ouverture de la pince

54,13

80H7X 2 tief
@80H7X2 deep

&80M7 prof. 2

Greifergewicht
Weight of unit
Poids de la pince

70 kg

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ A1)
Greifer schlieRen

Pneumatic connection M5 (Alternatif A1)
Close gripper

Raccord pneumatique M5 (Alternative A1)
Ferme de la pince

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ B1)
Greifer 6ffnen

Pneumatic connection M5 (Alternatif B1)
Open Gripper

Raccord pneumatique M5 (Alternative B1)
Ouverture de la pince

31,9

| S E—
Teilung /6"
1,5875
Pitch /6"
1,5875
Pas 1/16"
1,5875
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53.81.6.1020.101

2-Finger-Greifer, Parallelbewegung
2 finger gripper parallel movement

Pince a 2 doigts a mouvement paralléle

Transportlast

im Formschluss bis 56 k

im Kraftschluss bis 27,8 kg

Andere Belastungsfalle und hohere
Transportlasten auf Anfrage!

Load capacities

with positive form-lock: up to 56 kg
with force-dependent grip: up to 27,8 kg
Higher capacities, also for other

load conditions, on request!

Charge transportée

en serrage de forme jusqu’a 56 kg

en serrage par adhérence jusqu'a 27,8 kg
Pour d'autres conditions et des

charges plus élevées sur demande !

>>> Produkte/ Products/

Produits

Technische Daten / Technical Data / Caractéristiques techniques

Hub pro Finger
Stroke per finger
Course par doigt
Greifkraft
Gripping force
Force de serrage

Transportlast Carrying capacity
with force-dependent grip
with postive form-hold

im Kraftschluss
im Formschluss
SchlieB- oder Offnungszeit
Time f. closing or opening
Temps de fermeture ou d'ouverture

Charge transportée
serrage par adhénce
avec serrage de forme

20 mm

siehe Diagramm
see graph

voir diagramme

siehe Diagramm see graph

siehe Transportlast see load capacities

ca. 0,15 sec ohne Schaltzeit
app. 0,15 sec exluding switching time
env. 0,15 sec sans temp de commande

voir diagramme
voir charge transportée

Wiederholgenauigkeit

Repeating accuracy +0,] mm
Fidélité

Betriebsdruck Nominal

Working pressure Nominal 6,0 bar
Pression de service Nominale

Betriebsdruck Minimal

Working pressure Minimum 4,5 bar
Pression de service Minimale

Kolbenfldche ,schlieBen”

Piston area (closing) 102,29 cm2
Surface du piston (fermer)

Kolbenfldche ,6ffnen”

Piston area (opening) 109,36 cm?
Surface du piston (ouvrir)

Kolbenhub

Piston stroke 20 mm
Course du piston

Gewichtsangaben siehe BaumaR-Zeichnung
Weight specifications see drawing
Poids voir le dessin
30 Anderungen vorbehalten / Right of modifications reserved / Modifications techniques réservées
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2-Finger-Greifer, Parallelbewegung
2 finger gripper parallel movement
Pince a 2 doigts a mouvement paralléle

53.81.6.01020.101

Transportlast / Greifkraft-Diagramm
Graph Load Capacity versus Gripping Force
Diagramme charge transportée — force de serrage

Greifkraft F [N] / Gripping force F[N] / Force de serrage F [N]

5200 \ 28,6
\\ 27,5
4800 \\ 26,4
\ \ 25,3
\\ \\
4400 24,2
N N o
\ AN 231 B 1
N BT
1N S 2
4000 22,0 A !éo
A © ©
N P Looe G2
N ’ n ©
\ g E
3600 AN 19,8 E 'S
o a
AN 18,7 £ g
\\ -
Bl )
3200 N [176 me
= o
L Legende / Legend / Légende 165 9 o
. 2T
A 6 bar pneumatischer Druck < 4§
2800 4 ™ At6 barline pressure 15,4 § ]
Pression pneumatique 6 bars S L
| B 4,5bar pneumatischer Druck 123 ¥ o
== At4,5 bar line pressure TE
Pression pneumatique 4,5 bars = ;
24001 ¢ Federkraft ohne Druckunterstiitzung 132 =3
== Spring-actuated gripping (without pressure) s 2
= Serrage par resort (Sans pression pneumatique) 12,1 %8
53
2000 11,0 & o
-
9,9
\\
1600 — 8,8
\\
— 77
cro
\\\
1200 6,6
50 90 130 170 210 250 290
\; Spannabstand A [mm] —>

Gripping Distance A [mm]
Distance du point serrage A [mm]

Charge transportée en serrage sur prisme [kg] — pour un angle de prisma o = 0°

Spannabstand
Gripping Distance
Distance de serrage

Randbedingungen
Beschleunigungswert

Reibfaktor
Werkstiick — Spannbacken

= 3 m/sec?

0,1

Beim kraftschliissigen Spannen
in Prismen erhoht sich die mogliche
Transportlast auf:

Diagramm-Transportlast

Cos a

Jedoch darf die zuléssige Transportlast nicht
tberschritten werden.

Ancillary Conditions
Acceleration = 3 m/sec?

Coefficient of friction = 0,1
(workpiece / finger)

Note that the use of vee-shaped fingers
will increase the load capacitiy in accordance
with the formula:

Value from graph
cos o

However, the unit's rated carrying capacity
must on no account be exceeded.

Hypothéses

Accélération = 3 m/sec?
Coefficeint de frottement

des mors de serrage

de la piece = 0,1

Dans le cas de serrage sur prisme, le
charge transportée autorisée s'éléve a:

Diagramme charge transportée

cos o

Toutefois il ne faut pas dépasser la charge
transportée autorisée.

Kraftschliissiges Spannen
Force-Depending Gripping

Serrage par adhérence

Formschliissiges Spannen
Positive Form-Lock Gripping
Serrage de forme

G

Pneumatischer Anschluss
geschlossen

Pneumatic Connection S closed
offen N fermé
Raccordement open
pneumatique ouvert
schlieRen offnen
closing opening
fermer ouvrir
4( 2
. 14 1I
Tt
14 /DT T V12
51|3
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2-Finger-Greifer, Parallelbewegung
2 finger gripper parallel movement
Pince a 2 doigts a mouvement paralléle

53.81.6.01020.101

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande

53.81.6.3020.501 AuBenspannung / External gripping / A serrage extérieur
53.81.6.3020.601 Innenspannung / Internal gripping / A serrage intérieur
Z10F7% 12 tief

J10F7x 12 deep
@10F7 prof. 12

Pneumatik-Anschluss G/, Greifer 6ffnen

Pneumatic connection G'/, Open Gripper
Raccord pneumatique G/, Ouverture

de la pince  M10x14 tief (4x)

M10X 14 deep (4X)
M10 prof. 14 (4X)

2180
48002

——

48— |

20 |~=—

J——

136

Pneumatik-Anschluss M8 (Alternativ)
Greifer 6ffnen

Pneumatic connection M8
(Alternatif) Open Gripper

Raccord pneumatique M8
(Alternative)

Ouverture de la pince

le

922

|

I
|
i
J

25 |=—

M

7any
&
O
©
£

i

i Tt

|
+

W) .

84

2 =41

S
104

M5 % 8 tief
M5 %8 deep
M5 prof. 8

i

120
il

©

A‘1
T
1

3

M
“¢A‘

172,5

197

Haltewinkel mit Klemm-
halter (212 mm)

Bracket with clamp
retention (dia 12 mm)
Corniére support avec
colliers (dia 12 mm)

&
|
-

F——=—C

drh it

i i

i i
L Ll

——1245

M8

beide Schaltfahnen
getrennt einstellbar

Greifweg
20 mm

% | strok
roke
220 ‘ Course
l«——— 183 geschlossen ~\——=

closed
fermé

both trigges indep.
adjusta%fe

2 drapeaux réglables
séparément

|49 |
112
135 !

H7X 15 ti .
210715 tief Pneumatik-Anschluss G/,

@10H7x 15 deep
107 prof. 15

Greifer schlieBen

38H7X 3,5 tief

136
=40 == 40~

Pneumatic connection G/,
Close gripper

Raccord pneumatique G/,
Ferme de la pince

Pneumatik-Anschluss M8 (Alternativ)
Greifer schlieen

Pneumatic connection M8 (Alternatif)
Close gripper

Raccord pneumatique M8 (Alternative)
Ferme de la pince

Pneumatik-Anschluss G/, (Alternativ)

Greifer 6ffnen

69,28*]

Pneumatic connection G/, (Alt
Open Gripper

ernatif)

Raccord pneumatique G/, (Alternative)

Ouverture de la pince

Pneumatik-Anschluss M8 (Alternativ)

Greifer 6ffnen

238H7x 3,5 deep
@38H7 prof. 3,5

255

|~a—{— 8 +0.02——=—]|

220

N

M12

=—69,28
S

Pneumatic connection M8
(Alternatif) Open Gripper
Raccord pneumatique M8
(Alternative) Ouverture de la pi

Pneumatik-Anschluss M8
(Alternativ) Greifer schlieBen

©

nce

86

75\
Y

Pneumatic connection M8
(Alternatif) Close gripper
Raccord pneumatique M8
(Alternative) Ferme de la pince

J100H7 X 2 tief

Greifergewicht
Weight of unit
Poids de la pince

15,2 kg

@100H7X 2 deep
&100H7 prof. 2

32

32

|——

96

96

Ansicht X
View X
Vue X

32
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2-Finger-Greifer, Parallelbewegung
2 finger gripper parallel movement

Pince a 2 doigts a mouvement paralléle 538] 6 J 020 J O]

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande
53.81.6.1020.501 AuRenspannung / External gripping / A serrage extérieur
53.81.6.1020.601 Innenspannung / Internal gripping / A serrage intérieur

Pneumatik-Anschluss G/, (B) Greifer 6ffnen S10F7X12 ’(cjief M10x 14 tief (4 %)
F7
Pneumatic connection G'/, (B) Open Gripper ?:8”);:31‘ ]ezep M}gxrloélf d]e4eE)4(;l)><)
Raccord pneumatique G/, (B) . ’ prot
Ouverture de la pince 2180
136 5 2179 25
s | mio Pneumatik-Anschluss M8 | 480 =48 | =
A - (Alternativ B2) Greifer 6ffnen —| 20 |~
|28 ® Pneumatic connection M8 = =~ —— = &l
N F¢ (Alternatif B2) * + F\ % — . i
H—1 @T [ Open Gripper el L TTo€ e
13 i il Raccord pneumatique M8| o & * ¢ e o = 1
‘ < (Alternative B2) o rg s
o =3 © o Ouverture de la pince + -\ ¥ S
o N T I e —
o 27 e i ; S e &
I~ s { M5 %9 tief © i ) £
0 o \/ | M5x9deep 44 * -
~ g \ M5 prof. 9 E§
N s __
IQ \ Haltewinkel mit Klemm- | == .
* I 7 \I halter (212 mm) —1 'fg"
o W Bracket with clamp 7 &
T ) retention (dia 12 mm) 201 jg
* Corniére support avec ™~ S £
T colliers (dia 12 mm) < AN Bl ge
A { \ % ©©
T ~1 || 23
M5 8 tief BN Viv of AT s [ Egc
< 8 =B
mgxs ?esep . M beide Schaltfahnen - T 22 Flos
prot. f46*j getrennt einstellbar 90—
~ 49— both trigges indep. - 205 hi -
112 adjustable &J38H7x3,5 tief %ﬁ)SSCEdOSSEH
2 drapeaux réglables  @38H7x3,5 deep fermé S —
135 séparément @38H7 prof. 3,5 Greifweg 20 mm
Stroke
Course
10H7X 15 tief
@10"7x 15 deep Pneumatik-Anschluss G/, (A) Pneumatik-Anschluss M8 (Alternativ A2)
@10"7 prof. 15 136 Greifer schlieBen Greifer schlieBen
40 [‘40 Pneumatic connection G/, (A) Pneumatic connection M8 (Alternatif A2)
= Y™ = Close gripper Close gripper
[~—59 —=— Raccord pneumatique G/, (A) Raccord pneumatique M8 (Alternative A2)
Ferme de la pince Ferme de la pince
l l M12 (4 %) wahlweise Durchgangsbohrung fiir M10 Schrauben
M12 (4 x) alternatively through hole for M10 screw
M12 (4x) alternatif trou de passage pour vis M10
I - A
1 H g‘ Pneumatik-Anschluss G/, (B") (Alternativ) ~ N
& & Greifer offnen = \\
0 ® ® Pneumatic connection G'/, (B') (Alternatif) \
o + ¢ Open Gripper \
IS4 ‘ Raccord pneumatique G/, (B') (Alternative) v Q
: \ o
N ? * Ouverture de la pince !
. «©
(o] n A
© g Pneumatik-Anschluss M8 (Alternativ A1) @ }
¢ E Greifer schlieBen
S—&YG D * Pneumatic connection M8 (Alternatif A1) —.5
\L‘r | ‘:y Close gripper T
st Raccord pneumatique M8 (Alternative A1) Teilung '
Ferme de la pince 1,5875
Pitch /6
@10017x 2 tief 8 |4 ;:58;5,,

H7 as
2100"7x2 deep — Lﬁ Pneumatik-Anschluss M8 (Alternativ B1) 1,587]56
10047 prof. 2 Greifer 6ffnen ) )

Pneumatic connection M8 (Alternatif B1)
Open Gripper

Raccord pneumatique M8 (Alternative B1)

Greifergewicht Ouverture de la pince

Weight of unit 15,7 kg
Poids de la pince
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HFLT

3-Finger-Greifer, Parallelbewegung .

.+ 3finger.gripper parallel movement , . .

. . Pince a 3 doigts a mouvement parallele . |

+
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3-Finger-Greifer, Parallelbewegung / 3 finger gripper parallel movement/

Pince & 3 doigts 8 mouvement paralléle
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Allgemeine und Technische Informationen
General and Technical Information

Informations générales et techniques 53 .8 ] L0 3 ]

Technische Beschreibung
* Kolbengeh&use aus hochfestem Aluminium

« Erweiterter DIN / 1SO Flansch zur direkten Montage an Roboter,
Portalroboter und Handhabungsgeréte

Seitliche Befestigungsmoglichkeit am Gehéduse

Moglichkeit der Lagefixierung tiber Zentrierring und seitlicher
Stiftbohrung

* In Spannrichtung federunterstiitzter Kolben

Kulisse aus Stahl zum Umsetzen der Kolben- in die parallele Finger-
bewegung

Fihrungsgehéuse fiir die Backen aus hartcoatiertem Aluminium
mit aufgesetzten gehérteten Fiihrungsleisten

« Backen zur Fingermontage aus Stahl wahlweise mit Quernut oder
Verzahnung

» Nocken zur Lageerkennung der Backen
Halter fiir 2 Naherungsschalter (& 12 mm)
Luftanschliisse ab BaugréBe 3 auch fiir schlauchlosen Anschluss

Ausgelegt fiir wartungsarmen Betrieb

Einfache Nachschmierméglichkeit

Technical description
« Piston housing of high-strength aluminium

+ Extended DIN / ISO flange for direct assembly on robots, gantry
robots and handling equipment

Lateral attachment option on housing

Possibility of position fixing using centering ring and lateral pin hole
« Spring-assisted piston in clamping direction

Steel link for converting the piston movement into the parallel finger
movement

* Guide housing for the jaws of hard-coated aluminium with attached
hardened guide strips

Jaws for finger assembly of steel, optionally with transverse groove
or toothing

« Cams for recognising the position of the jaws

Holder for 2 proximity switches (dia. 12 mm)

Air connections for size 3 and above also for hoseless connection

Designed for low-maintenance operation

Simple relubrication capability

Description technique
+ Corps de piston en aluminium & haute résistance

* Bride DIN / ISO élargie pour le montage direct sur robot, robot —
portique et manipulateur

Possibilité de fixation latérale sur le corps

Possibilité de fixation avec anneau de centrage et latéralement
avec tron de goupille

« Piston avec ressort dans le sens du serrage

* Coulisse en acier pour transformer le mouvement du piston en
mouvement paralléle des doigts

Guide de guidage pour machoires en aluminium a revétement
trempé portant des rails de guidage trempés

Machoires pour le montage des doigts, en acier, au choix avec
rainure transversale ou denture

« Ergot pour identification de la position des machoires
+ Support pour 2 détecteurs capacitifs (J 12 mm)

.

Raccords d'air comprimé & partir de la taille 3, également pour
raccord sans tuyau également

+ Conception pour fonctionnement avec faible maintenance

.

Facilité de regraissage
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53.81.2.1006.131

3-Finger-Greifer, Parallelbewegung

3 finger gripper parallel movement
Pince a 3 doigts a mouvement parallele

Transportlast

im Formschluss bis 5 k;

im Kraftschluss bis 2,3 kg

Andere Belastungsfalle und hohere
Transportlasten auf Anfrage!

Load capacities

with positive form-lock: up to 5 kg
with force-dependent grip: up to 2,3 kg
Higher capacities, also for other

load conditions, on request!

Charge transportée

en serrage de forme jusqu’a 5 kg

en serrage par adhérence jusqu’a 2,3 kg
Pour d'autres conditions et des

charges plus élevées sur demande !

Technische Daten / Technical Data / Caractéristiques techniques

Hub pro Finger

Stroke per finger

Course par doigt
Greifkraft

Gripping force

Force de serrage
Transportlast

im Kraftschluss

im Formschluss

SchlieB- oder Offnungszeit
Time f. closing or opening
Temps de fermeture ou d'ouverture

Carrying capacity

with force-dependent grip
with postive form-hold

Charge transportée
serrage par adhénce
avec serrage de forme

6 mm

siehe Diagramm
see graph
voir diagramme

siehe Diagramm see graph
siehe Transportlast
ca. 0,15 sec ohne Schaltzeit

app. 0,15 sec exluding switching time
env. 0,15 sec sans temp de commande

see load capacities

voir diagramme
voir charge transportée

Wiederholgenauigkeit

Repeating accuracy +0,] mm
Fidélité

Betriebsdruck Nominal

Working pressure Nominal 6,0 bar
Pression de service Nominale

Betriebsdruck Minimal

Working pressure Minimum 4,5 bar
Pression de service Minimale

Kolbenfldche ,schlieBen”

Piston area (closing) 8,64 cm?2
Surface du piston (fermer)

Kolbenfldche ,6ffnen”

Piston area (opening) 10,18 cm2
Surface du piston (ouvrir)

Kolbenhub

Piston stroke 6 mm
Course du piston

Gewichtsangaben siehe BaumaR-Zeichnung
Weight specifications see drawing
Poids voir le dessin
38 Anderungen vorbehalten / Right of modifications reserved / Modifications techniques réservées
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3-Finger-Greifer, Parallelbewegung
3 finger gripper parallel movement

Pince a 3 doigts a mouvement paralléle 538] 2 J 006. i 3 ]

Transportlast / Greifkraft-Diagramm
Graph Load Capacity versus Gripping Force
Diagramme charge transportée — force de serrage

560 3,08

Spannabstand
\ 2,97 Gripping Distance
520 \ 2,86 Distance de serrage
\ 278 . Randbedingungen
480 2,64 ? Beschleunigungswert = 3 m/sec?
\ 253 . . Reibfaktor
\ \\ RN = Werkstiick — Spannbacken = 0,1
Z. 440 242 Il 3 & Beim kraftschliissigen Spannen
5 \ 29 in Prismen erhoht sich die mégliche
2,31 | 2
g \\ 2 0 Transportlast auf:
= c 2 ;
T 400 \ 2,2 -§ % c Diagramm-Transportlast
S \ 209 é £ 5 cos a
o ' 8 '51- 3 Jedoch darf die zuldssige Transportlast nicht
£ 360 198 & & & {iberschritten werden.
~ \\ ] X . .
= AN Al LE= Ancillary Conditions
bo
320 \\ ~—176 &£ 5 E Acceleration = 3m/sec?
= a &= .. i
:o: N 165 _‘3 3 o Coefficient of friction = 0,1
50 ~ Bl ©¢3 (workpiece / finger)
£ \ a2 .
g 280 § 154 £ o § Note that the use of vee-shaped fingers
5 Legende / Legend / Légende g 1 2 will increase the load capacitiy in accordance
- |~ A 6bar pneumatischer Druck 143 £ %5 3 with the formula:
"= At6 bar line pressure = — C
= 240 - Pression pneumatique 6 bars 132 & g :‘; Value from graph
w B 4,5 bar pneumatischer Druck 191 ‘g_ s g Cos &
= [~ == At4,5 bar line pressure » © O o . .
e Pression pneu%atique 4,5 bars § et @ quwtegﬁrht;l:clégltstrgted ‘éarrzlmg capacity
:‘é 2001 ¢ Federkraft ohne Druckunterstiitzung =g e us untbe exceeded.
o === Spring-actuated gripping (without pressure) - ,
B Serrage par resort (Sans pression pneumatique) 0,99 %" Hyp Oth eses
160 0,88 G Accélération = 3 m/sec?
L 077 Coefficeint de frottement
N ’ des mors de serrage
120 N~ 0.66 de la piéce = 0,1
\\ C Dans le cas de serrage sur prisme, le
= 0,55 charge transportée autorisée s'éléve a:
L__go Diagramme charge transportée
20 40 60 80 100 .
Spannabstand A [mm] ) Toutefois il ne faut pas dépasser la charge
. . transportée autorisée.
Gripping Distance A [mm]
Distance du point serrage A [mm]
Kraftschliissiges Spannen Formschliissiges Spannen Pneumatischer Anschluss geschlossen
Force-Depending Gripping Positive Form-Lock Gripping Pneumatic Connection closed
. offen N g ferme
Serrage par adhérence Serrage de forme Raccordement open
pneumatique ouvert
schlieBen offnen
closing opening
fermer ouvrir
4 2
14 1

14 %T\ /T?FTI12
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53.81.2.1006.131

3-Finger-Greifer, Parallelbewegung
3 finger gripper parallel movement

Pince a 3 doigts a mouvement paralléle

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande

53.81.2.3006.531 AuBRenspannung / External gripping / A serrage extérieur
53.81.2.3006.631 Innenspannung / Internal gripping / A serrage intérieur

5F7x6 tief
Pneumatik-Anschluss G/ (J5F7 X6 deep
Greifer 6ffnen &5F prof. 6
Pneumatic connection G'/g )
Open Gripper M5 X7 tief
Raccord pneumatique G/ 274
: M5x7 deep
56 Ouverture de la pince — 11T11 M5 prof. 7
L A L L J prof.
— L/ 8 <. — ] ‘ <»L‘ — <1£
¢ oA g nuse!
} /1 + *" ‘ ‘ +J
T L il N o Ly E e A o |
J * ?\" @ s LLl ] % s o
o ¥ A f Frs o e
< 8 1= &) * BN ¢
0 of ‘\ Lo o or o
i [Tl T Haltewinkel mit Klemm- ;' = ll Y ‘_i
I halter (12 mm) { i ] 1
o Bracket with clamp *
< retention (dia 12 mm) | 522 |- ™~
Corniére support avec M5 )
colliers (dia 12 mm) T—T‘ ‘ ﬂ8f7 ?
17 X
beide Schaltfahnen L 7L31 5|
getrennt einstellbar
both trigges indep. Greifweg 6 mm 38,5 geschlossen
adjustable Stroke closed
2 drapeaux réglables Course fermé
séparément
Pneumatik-Anschluss G'/g
Greifer schlieBen
Pneumatic connection G'/g
Close gripper
Raccord pneumatique G'/g
Ferme de la pince
56 J6H7 X6 tief
55 @6H7x6 deep
45 eH7 prof. 6 )
Ansicht X
View X
Vue X
Pneumatik-Anschluss G'/s (Alternativ)
A Greifer 6ffnen
LYY + Pneumatic connection G'/g (Alternatif)
RN Open Gripper _
s * N Raccord pneumatique G/ (Alternative)
c: Ouverture de la pince
[aV]
o
[sV)

— 22,27122,27\«
92,5

Greifergewicht
Weight of unit

1,1kg
Poids de la pince

DA0H7X 2 tief

— 040" X2 e

J40H7X2 deep
@A0M7 prof. 2

40
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3-Finger-Greifer, Parallelbewegung
3 finger gripper parallel movement
Pince a 3 doigts a mouvement paralléle

53.81.2.0006.131

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande

53.81.2.1006.531 AuRenspannung / External gripping / A serrage extérieur
53.81.2.1006.631 Innenspannung / Internal gripping / A serrage intérieur

Pneumatik-Anschluss G'/s (B)

Greifer 6ffnen 5F7 X6 tief
Pneumatic connection G'/s (B) J5F7x 6 deep
Open Gripper &5F7 prof. 6
Raccord pneumatique G'/s (B) .
Ouverture de la pince :Zg M5X7 tief
56 11411 M5x7 deep
8 Tl ,
4 : S R W P
e I e ) 9 nase!
iliA £ '
O Gk e =
a - v i 9 o
) i %)
I NP v | TTE e g
o8t I g
P I \— | ~
O *
[T [T Haltewinkel mit Klemm- =
~ I [ \ 117 halter (312 mm) /%m OR=
* It 1\ - < A —— co
1 \ Bracket with clamp < Vb Slsa
) Yasnops\aagel retention (dia 12 mm) - { gl2z,
Corniére support avec * AT .é 0o @ 2P
M5 X8 tief colliers (dia 12 mm) < E% 5
© =0
M5x8 dee . Slc2 g
M5 prof. 8 P beide Schaltfahnen nloe®
getrennt einstellbar —_— .
: : Greifweg 6 mm 38,5 geschlossen 222472 tief
both trigges indep.
adjustable Stroke closed @22H7><2 deep
2 drapeaux réglables Course fermé @2247 prof. 2
séparément
Pneumatik-Anschluss G'/s (A)
Greifer schlieBen
Pneumatic connection G'/s (A) \
Close gripper
Raccord pneumatique G/ (A)
Ferme de la pince
) N2
55 TIBH7 X6 tief / Schnitt E-E
617X 6 deep Section E-E
@647 prof. 6 Section E-E
M8 (4x) wahlweise Durchgangs- TM6¢8 o
* bohrung fiir M6 Schrauben — ‘ :
Li’ * g M8 (4 x) alternatively through hole -—23—~
S~ 9 for M6 screw
Yo x 0 M8 (4X) alternatif trou de passage
i * a ™ pour vis M6
N : f
N W A
TR©r | . -
S Pneumatik-Anschluss G'/s (B) < .
(Alternativ) Greifer 6ffnen T \
‘ - Pneumatic connection G/ (B) \-\
DAOHTX 2 tief / (Alternatif) Open Gripper . ©
ﬁ *‘22'2#22’27* Raccord pneumatique G'/s (B') \ o
Q4OH/X2 feep 92,5 (Alternative)
401 prof. 2 Ouverture de la pince @ j
—15
Teilung /6"
1,5875
Greifergewicht ?';%17]5/‘6
Weight of unit 1,3kg P'as "
H H 16
Poids de la pince 15875
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53.81.3.1008.131

3-Finger-Greifer, Parallelbewegung

3 finger gripper parallel movement
Pince a 3 doigts a mouvement paralléle

Transportlast

im Formschluss bis 10 kg

im Kraftschluss bis 4,6 kg

Andere Belastungsfalle und hohere
Transportlasten auf Anfrage!

Load capacities

with positive form-lock: up to 10 kg
with force-dependent grip: up to 4,6 kg
Higher capacities, also for other

load conditions, on request!

Charge transportée

en serrage de forme jusqu’a 10 kg

en serrage par adhérence jusqu'a 4,6 kg
Pour d'autres conditions et des

charges plus élevées sur demande !

>>> Produkte/ Products/ Produits

Technische Daten / Technical Data / Caractéristiques techniques

Hub pro Finger
Stroke per finger
Course par doigt
Greifkraft
Gripping force
Force de serrage

Transportlast Carrying capacity
with force-dependent grip
with postive form-hold

im Kraftschluss
im Formschluss
SchlieB- oder Offnungszeit
Time f. closing or opening
Temps de fermeture ou d'ouverture

Charge transportée
serrage par adhénce
avec serrage de forme

8 mm

siehe Diagramm
see graph

voir diagramme

siehe Diagramm see graph

siehe Transportlast see load capacities

ca. 0,15 sec ohne Schaltzeit
app. 0,15 sec exluding switching time
env. 0,15 sec sans temp de commande

voir diagramme
voir charge transportée

Wiederholgenauigkeit

Repeating accuracy +0,] mm
Fidélité

Betriebsdruck Nominal

Working pressure Nominal 6,0 bar
Pression de service Nominale

Betriebsdruck Minimal

Working pressure Minimum 4,5 bar
Pression de service Minimale

Kolbenfldche ,schlieBen”

Piston area (closing) 18,10 cm2
Surface du piston (fermer)

Kolbenfldche ,6ffnen”

Piston area (opening) 19,63 cm?
Surface du piston (ouvrir)

Kolbenhub

Piston stroke 8 mm
Course du piston

Gewichtsangaben siehe BaumaR-Zeichnung
Weight specifications see drawing
Poids voir le dessin
42 Anderungen vorbehalten / Right of modifications reserved / Modifications techniques réservées
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3-Finger-Greifer, Parallelbewegung
3 finger gripper parallel movement

Pince a 3 doigts a mouvement paralléle 538] 3 J 008. i 3 ]

Transportlast / Greifkraft-Diagramm
Graph Load Capacity versus Gripping Force
Diagramme charge transportée — force de serrage

840 4,62
4 po Spannabstand
500 \ N\ i Gripping Distance
\ A\ 426 Distance de serrage
N\ N |
N .
760 \, N e ) Randbedingungen
\ ‘\'ﬁ‘ 407 5 Beschleunigungswert = 3m/sec?
720 3,96 3 .
N\ N - Reibfaktor
\ 3,85 & ﬁ’ £ Werkstiick — Spannbacken = 0,1
Z. 680 N 374 Il 3 & Beim kraftschliissigen Spannen
= N\ 363 o oY in Prismen erhoht sich die mogliche
2 10 \ sgp B 52 Transportlast auf:
—_ 5 B [eYe) .
b \\ S-S s Diagramm-Transportlast
g 41 £ 2 ¢ cos
T 600 33 g£.8 2 ¢
Q ’ € = 5 . . .
o \ 9 223 Jedoch darf die zuldssige Transportlast nicht
2 N B 3, o= ‘Il iberschritten werden.
~ 560 o308 & WL
Z | legende / legend / Légende L pg7 1§ = Ancillary Conditions
s 1 A 6barpneumatischer Druck ] L P e : —
3 520 | mm At6 bar line pressure 2,86 ~ g g Acceleration = 3m/sec?
:o: - Pression pneumatique 6 bars —1—1275 _‘3 3 o Coefficient of friction = 0,1
00 480} B 45 barpneumatischer Druck o loes S o 3 (workpiece / finger)
£ === At 4,5 bar line pressure ’ a2 ) .
s | Pression pneumatique 4,5 bars _ | o3 K L o Note that the use of vee-shaped fingers
5 C Federkraft ohne Druckunterstiitzung ' g 12 will increase the load capacitiy in accordance
A —_— A U T .
g 40T Spring-actuated gripping (without pressure) 2,42 E g n with the formula:
= — Serrage par resort (Sans pression pneumatique) ——— 2,31 ‘g z E, Value from graph
= 400 22 T g oS a
S a =
= a o o . . .
© 2,09 2 S o However, the unit's rated carrying capacity
% 360 198 2 ','g § must on no account be exceeded.
S N 187 o .
oo
w20 N 76 2 Hypothéses
N 165 o] Accélération = 3 m/sec2
N 2 .
280 N 154 Coefficeint de frottement
\\ ’ des mors de serrage
SN 1,43 de la piece = 0,1
240 \\ 1,32 Dans le cas de serrage sur prisme, le
\\C 121 charge transportée autorisée s'éléve a:
L5900 Diagramme charge transportée
20 40 60 80 100 o
Spannabstand A [mm] ) Toutefois il ne faut pas dépasser la charge
transportée autorisée.
Gripping Distance A [mm] P
Distance du point serrage A [mm]
Kraftschliissiges Spannen Formschliissiges Spannen Pneumatischer Anschluss geschlossen
Force-Depending Gripping Positive Form-Lock Gripping Pneumatic Connection & g closed
offen :
Serrage par adhérence Serrage de forme Raccordement open N fermé
pneumatique ouvert
schlieBen offnen
closing opening
fermer ouvrir
4( 2
14 1

14 %T\ /T?FTI12
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53.81.3.1008.131

3-Finger-Greifer, Parallelbewegung
3 finger gripper parallel movement
Pince a 3 doigts a mouvement paralléle

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande

53.81.3.3008.531 AuBRenspannung / External gripping / A serrage extérieur
53.81.3.3008.631 Innenspannung / Internal gripping / A serrage intérieur

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ)
Greifer 6ffnen
Pneumatic connection M5 (Alternatif)

Pneumatik-Anschluss G'/g h
Open Gripper

Greifer 6ffnen

Raccord pneumatique M5 (Alternative)

Pneumatic connection G'/s Ouverture de la pince

Open Gripper
Raccord pneumatique G'/s

Ouverture de la pince M6 X7 tief (4x)

=—66 ;
@6F7XT tief M6x7 deep (4%)
*‘ M10 J6F7x7 deep 295 M6 prof. 7 ‘()4x)
3l ‘ @6F7 prof. 7 222002 2200
‘ S
e - 7 g
e i T L A
= \r i * ct; Q ® * o i .Q?i)% ;gj © T
5 T & o =5 8
0 +== {Q%J be 7 o 4\ . - ¢
R = — [
| 0 o 0 Lo Lol-|
Haltewinkel mit Klemm- Sl I £ =]
0 o — ,r--|==—| =2 0
S IW halter (@ 1‘2 mm) * L oo % I i il
* = = Bracket with clamp S HIS | -
T retention (dia 12 mm) * *
g:— Corniére support avec g OSmel J|I| L N\IM6
colliers (dia 12 mm) 6He | \‘ A |
H7 i
beide Schaltfahnen 75 l 8.5 g%%mig gef
etrennt einstellbar X eep
8 —— 16+ 33,5 |=— 2217 prof.2
both trigges indep. S ——
adjustable Greifweg 8 mm 49,5 geschlossen
2 drapeaux réglables  Stroke closed
séparément Course fermé

Pneumatik-Anschluss G/
Greifer schlieBen

fan)

F
&

o D h ) Raccord pneumatique G'/; (Alternative)
-83 3 '@ W@F Ouverture de la pince
[o0] o - i {
2133 A DS 1 os
D) @50H7% 2 tief
* 3 F ) @50H7%x2 deep
< 8 @507 prof. 2
S - \ 4 ®_1 2 prot.
* Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ)
Greifer schlieBen

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ)
Greifer schlieBen

Pneumatic connection M5 (Alternatif)
Close gripper

Raccord pneumatique M5 (Alternative)
Ferme de la pince

Pneumatic connection G'/g
Close gripper

Raccord pneumatique G/
Ferme de la pince

66 @BHTX 10 tief
65 817X 10 deep
59 @8H7 prof. 10

Pneumatik-Anschluss G'/s (Alternativ)
Greifer 6ffnen
Pneumatic connection G'/s (Alternatif)
Open Gripper

Pneumatic connection M5 (Alternatif)

Ferme de la pince

Close gripper C_nsicgt X
Raccord pneumatique M5 (Alternative) V{JeeWX

Greifergewicht
Weight of unit
Poids de la pince

2,2 kg

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ) Greifer 6ffnen
Pneumatic connection M5 (Alternatif) Open Gripper
Raccord pneumatique M5 (Alternative) Ouverture
de la pince

a4
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2-17844-2002:1 ©

3-Finger-Greifer, Parallelbewegung
3 finger gripper parallel movement
Pince a 3 doigts a mouvement paralléle

53.81.3.0008.131

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande

53.81.3.1008.531 AuRenspannung / External gripping / A serrage extérieur

53.81.3.1008.631 Innenspannung / Internal gripping / A serrage intérieur

Pneumatik-Anschluss
G'/s (B) Greifer 6ffnen

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ B2)

Greifer 6ffnen

Pneumatic connection M5 (Alternatif B2)

Open Gripper

Raccord pneumatique M5 (Alternative B2)
Ouverture de la pince

Pneumatic connection D677 tief i
G'/c (B) Open Gripper 26777 deep M6X7 tief (4x)
Raccord pneumatique @677 prof. |7 295 M6x7 deep (4x)
66 G'/s (B) Ouverture dela 294 M6 prof. 7 (4X)
3_ pince 22002 22002
| \ o7 /11
T d
aHyn '_i * * * - i +
il SO i i TN — o &N
= juf dpn 7o) [ S I }‘\é —_T
T ik @ ‘ I g M58 tief N e /N Tt
» T o
5 'y + M5 X8 deep * » & )
0 J=r /‘;'\ M5 prof. 8 B & | “J
© o8 i A\ g | }
S 87 LI I I ﬁ !
Haltewinkel mit Klemm- — -1
i i i halter (12 mm) /: =l
=) er@lemm) 7y | oo [
* Bracket with clamp — — A =N |
| S retention (dia 12 mm) i |
N Corniére support avec 0 A “-’/E i N
colliers (dia 12 mm) «© = | ——
sl
beide Schaltfahnen 40—
getrennt einstellbar
both trigges indep. Greifweg 8 mm 49,5 geschlossen
adjustable Stroke closed @22H7% 2 tief
2 drapeaux réglables Course fermé @22H7x2 deep
M10 (4x) wahlweise Durchgangs- separement @2247 prof. 2

bohrung fiir M8 Schrauben

M10 (4X) alternatively through hole
for M8 screw

M10 (4X) alternatif trou de passage
pour vis M8

@8H7x 10 tief
@8H7x 10 deep

@8H7 prof. 10

Greifer schlieBen
Close gripper

Ferme de la pince

Greifer 6ffnen

Pneumatik-Anschluss G'/g (A)
Pneumatic connection G'/g (A)

Raccord pneumatique G/ (A)

Pneumatik-Anschluss G'/s (B") (Alternativ)

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ A2)

Greifer schlieBen

Pneumatic connection M5 (Alternatif A2)

Close gripper

Raccord pneumatique M5 (Alternative A2)

Ferme de la pince

EDIEED - - :

A\RE/S0 \uF, Pneumatic connection G'/s (B') (Alternatif)
Open Gripper & N
Raccord pneumatique G'/; (B') (Alternative)

r* J'. /‘:’m Ouverture de la pince Schnitt E-E
log ¢ [ XY 2 Section E-E
s 89 - © ) Section E-E
» | F ‘ 5017 % 2 tief B
gies SOV [ e

(& @50H7X2 dee | M6
* < . 0 CI50H7 prof P A 8!
ﬁ” gi 5017 prof. 2 -0,04
@ * <f22—>1
* Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ A1) [
Greifer schlieBen 0 ~_ A
Pneumatic connection M5 (Alternatif A1) € \\
Close gripper \
Raccord pneumatique M5 (Alternative A1) \
Ferme de la pince \ gi
Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ B1) @ Teilung ;6"
Greifer 6ffnen ] ] 1,5875
Pneumatic connection M5 (Alternatif B1) 15 Pitch 1/;¢"

. . Open Gripper ’ 1,5875
Gr(—:_lf(}-:}rg(—szlcht K Raccord pneumatique M5 (Alternative B1) Pas 1/ "
Weight of unit 24 kg Ouverture de la pince as Ve
Poids de la pince 1,5875
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53.81.4.0010.131

3-Finger-Greifer, Parallelbewegung
3 finger gripper parallel movement
Pince a 3 doigts a mouvement parallele

Transportlast

im Formschluss bis 20 kg

im Kraftschluss bis 8,5 kg

Andere Belastungsfalle und hohere
Transportlasten auf Anfrage!

Load capacities

with positive form-lock: up to 20 kg
with force-dependent grip: up to 8,5 kg
Higher capacities, also for other

load conditions, on request!

Charge transportée

en serrage de forme jusqu’a 20 kg

en serrage par adhérence jusqu'a 8,5 kg
Pour d'autres conditions et des

charges plus élevées sur demande !

>>> Produkte/ Products/ Produits

Technische Daten / Technical Data / Caractéristiques techniques

Hub pro Finger
Stroke per finger
Course par doigt
Greifkraft
Gripping force
Force de serrage

Transportlast Carrying capacity
with force-dependent grip
with postive form-hold

im Kraftschluss
im Formschluss
SchlieB- oder Offnungszeit
Time f. closing or opening
Temps de fermeture ou d'ouverture

Charge transportée
serrage par adhénce
avec serrage de forme

10 mm

siehe Diagramm
see graph
voir diagramme

siehe Diagramm see graph

siehe Transportlast see load capacities
ca. 0,15 sec ohne Schaltzeit

app. 0,15 sec exluding switching time

env. 0,15 sec sans temp de commande

voir diagramme
voir charge transportée

Wiederholgenauigkeit

Repeating accuracy +0,] mm
Fidélité

Betriebsdruck Nominal

Working pressure Nominal 6,0 bar
Pression de service Nominale

Betriebsdruck Minimal

Working pressure Minimum 4,5 bar
Pression de service Minimale

Kolbenfldche ,schlieBen”

Piston area (closing) 31,67 cm2
Surface du piston (fermer)

Kolbenflache ,6ffnen”

Piston area (opening) 34,21 cm?
Surface du piston (ouvrir)

Kolbenhub

Piston stroke 10 mm
Course du piston

Gewichtsangaben siehe BaumaR-Zeichnung
Weight specifications see drawing
Poids voir le dessin
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3-Finger-Greifer, Parallelbewegung
3 finger gripper parallel movement

Pince a 3 doigts a mouvement paralléle 538] 4 J O] O J 3 ]

Transportlast / Greifkraft-Diagramm
Graph Load Capacity versus Gripping Force
Diagramme charge transportée — force de serrage

4 Spannabstand
1800 N 9,9 S, :
N Grlpplng Distance
N Distance de serrage
1700 N 9,35
N ) Randbedingungen
1600 \\ \\ 88 ? Beschleunigungswert = 3 m/sec?
N . . Reibfaktor
1500 \\ 825 o ﬁ’ £ Werkstiick — Spannbacken = 0,1
= - N I =z = Beim kraftschliissigen Spannen
- N \\ 82w in Prismen erhoht sich die mégliche
@ 1400 77 4 | f-
o \ N et ) Transportlast auf:
= N N T 0w .
g \\ -§ = Diagramm-Transportlast
- 1300 AN 7,15 é £ S cos a
N =5 . . .
o ‘\ A 8 a3 Jedoch darf die zuldssige Transportlast nicht
2 1200 9 Nlgg & &= {iberschritten werden.
~ N\ 3w ?I‘o
z N 5= Ancillary Conditions
=1100 \ 605 B o Accelerati B )
9 | Legende / Legend / Légende E .2 ceeleration = 3m/sec
S ; g o Coefficient of friction = 0,1
L 1 A 6barpneumatischer Druck 279 - . . '
201000 == At6 bar line pressure B 55 § e 32 (workpiece / finger)
g [~ Pressionpneumatique 6 bars P £0 % Note that the use of vee-shaped fingers
‘S goo- B 45 barpneumatischer Druck 495 2 | 2 will increase the load capacitiy in accordance
O === At4,5 bar line pressure ! c = O with the formula:
~ | Pression pneumatique 4,5 bars = 2 :
= goo | C Federkraftohne Druckunterstiitzung 44 827 Value from graph
— === Spring-actuated gripping (without pressure) ’ t 8 9
= . . ! cos a
= | Serrage par resort (Sans pression pneumatique) 8_ 55
© N 20 o However, the unit's rated carrying capacity
= 700 AN 38 © /S must on no account be exceeded.
o N IS
(] ~N Go)o h y
600 < 33 x Hypothéses
G Accélération = 3 m/sec?
500 275 Coefficeint de frottement
] des mors de serrage
\E de la piece = 0,1
400 22 Dans le cas de serrage sur prisme, le
charge transportée autorisée s'éléve a:
L300 Diagramme charge transportée
20 40 60 80 100 120 140 160 o
Spannabstand A [mm] ) Toutefois il ne faut pas dépasser la charge
AR i transportée autorisée.
Gripping Distance A [mm]
Distance du point serrage A [mm]
Kraftschliissiges Spannen Formschliissiges Spannen Pneumatischer Anschluss geschlossen
Force-Depending Gripping Positive Form-Lock Gripping Pneumatic Connection offen S closed
Serrage par adhérence Serrage de forme Raccordement open N fermé
pneumatique ouvert
schlieBen o6ffnen
closing opening
fermer ouvrir
4 2
. 14 1.
Tt 4l St
14 T T 12
5 1| 3
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53.81.4.01010.131

3-Finger-Greifer, Parallelbewegung
3 finger gripper parallel movement
Pince a 3 doigts a mouvement paralléle

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande

53.81.4.3010.531 AuRenspannung / External gripping / A serrage extérieur
53.81.4.3010.631 Innenspannung / Internal gripping / A serrage intérieur

102,5

)
)

116

[ —
| W ‘
\_ 1]
\ ol

13,5

\

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ)
Greifer 6ffnen
Pneumatic connection M5 (Alternatif)

Pneumatik-Anschluss G/g :
Open Gripper

Greifer 6ffnen

Raccord pneumatique M5 (Alternative)

Pneumatic connection G'/s Ouverture de la pince

Open Gripper
Raccord pneumatique G'/g

: D6F7X6 tief M6x7 tief (4x
Ouverture de la pince 26776 deep o Mex7 c:ge|(3 (4)><)
@67 prof. § N /" M6 prof. 7 (4X)
1 {1
! T éﬂij
R T AN T TS
* © LJ riy ~ €
‘; [ é’ \(\Xﬁé 4»*: ‘*_J
H— =

Haltewinkel mit Klemm- - E=r [ Tef \
halter (12 mm) * e 7 T [

Bracket with clamp 1 s
retention (dia 12 mm) * *
Corniére supportavec @1 8/ @5me| 11111 \M6
colliers (dia 12 mm) 6" | ML X
H7 1

beide Schaltfahnen 7.5 l 85 %ef

; ee
getrenl-1t elnftellbar =116+ 425 52247 prof, 2 p
both triggesindep. ——— = |«— —=
adjustable Greifweg 10 mm 58,5 geschlossen
2 drapeaux réglables Stroke closed
séparément Course fermé

Pneumatik-Anschluss G/
Greifer schlieRen

76
75

59

60
=5 +0.02-m|

157,5

&
D
% Vs

~43,3 == 43,3

—— Raccord pneumatique G/g

Pneumatic connection G/
Close gripper

Raccord pneumatique G'/g
Ferme de la pince

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ)
Greifer schlieBen

Pneumatic connection M5 (Alternatif)
Close gripper

Raccord pneumatique M5 (Alternative)
Ferme de la pince

@8H7x 10 tief

817X 10 deep
&8H7 prof. 10

Pneumatik-Anschluss G/
(Alternativ) Greifer 6ffnen
Pneumatic connection G'/g
(Alternatif) Open Gripper

(Alternative) Ouverture de la pince

o~ 2t
63H7x2 tief
@63H7x2 deep
&63H7 prof. 2

l<-40-=1 20

N

=
o

Greifergewicht
Weight of unit
Poids de la pince

3,7kg

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ)
Greifer schlieBen

Pneumatic connection M5 (Alternatif) Ansicht X
Close gripper View X
Raccord pneumatique M5 (Alternative) Vue X

Ferme de la pince

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ) Greifer 6ffnen
Pneumatic connection M5 (Alternatif) Open Gripper
Raccord pneumatique M5 (Alternative) Ouverture
de la pince

48
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3-Finger-Greifer, Parallelbewegung
3 finger gripper parallel movement

Pince a 3 doigts a mouvement paralléle 538] 4 J O] O J 3 ]

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande

53.81.4.1010.531 AuRenspannung / External gripping / A serrage extérieur
53.81.4.1010.631 Innenspannung / Internal gripping / A serrage intérieur

Pneumatik-Anschluss G'/; (B) Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ)
Greifer ffnen Greifer 6ffnen
Pneumatic connection G'/s (B) Pneumatic connection M5 (Alternatif)
Open Gripper Open Gripper )
- Raccord pneumatique M5 (Alternative)
Raccord pneumatique G/ (B) Ouverture de la pince
Ouverture de la pince
— 115 Mo te (1)
J6F7X6 tie M6x7 deep (4X)
6 76 (J6F7x 6 deep 14:9_775¢o,oz M6 prof. 7 (4X)
] 6F7 prof. 6
N7 f 7 otimiT
—Jh i i o T & Siiai T
® o T o . Qj S
© R AN Y g
o © T § © | ~
o - i A b= -
; S E= 0 - QT EE
o © S <‘r | M J
Q7 I Haltewinkel mit Klemm- I
- halter (Z12 mm)
a2 == e
* Bracket with clam =H_E °
S twithdamp -y | [ gz
~ retention (dia 12 mm) - — Q.
* Corniére support avec of iy els g
colliers (dia 12 mm) i 8|25
—  — | e | T yi T h| OO g.)o
. Al gl S| ¥Yc
. beide Schaltfahnen E: = E[EE X
M5 %8 tief getrennt einstellbar ] | |I55 §|.2% 2
M58 deep both trigges indep. ~—50—= nloe©
M5 prof. 8 adjustable . , _
2ldrap’eauxtreglables Greifweg 10 mm 58,5 geschlossen 222172 tief
. séparémen
M10 (4X) wahlweise Durchgangs- gt()rzl:see fcé(r)rsneéd @22:?(2 (fieep
bohrung fiir M8 Schrauben @22M7 prot. 2
M10 (4 X) alternatively through hole
for M8 screw - - -
M10 (4X) alternatif trou de passage Pneumatik-Anschluss G'/s (A) Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ)
pour vis M8 Greifer schlieBen Greifer schlieBen
Pneumatic connection G'/s (A) Pneumatic connection M5 (Alternatif)
Close gripper Close gripper
Raccord pneumatique G/ (A) Raccord pneumatique M5 (Alternative)
Ferme de la pince Ferme de la pince
@8H7X 10 tief
@8H7x 10 deep
@8H7 prof. 10
Pneumatik-Anschluss G'/s (B") (Alternativ)
Greifer 6ffnen r& N\
Pneumatic connection G/ (B") (Alternatif) b ————|\ \———
Open Gripper .
0 Raccord pneumatique G'/; (B') (Alternative) Schnitt E-E
Ouverture de la pince Section E-E
o g I Section E-E
0 © 43 ﬁ
N~
Sy Yy / Q | 763Hx2 tief AL e
Pl
I [ | 263147x2 deep o 100
g 8 i 6347 prof. 2 - 28
< 1
i !
\ [
Pneumatik-Anschluss M5 < SO A
2 6 (Alternativ A1) Greifer schlieBen N \
- ¢:j e Pneumatic connection M5 \
= (Alternatif A1) Close gripper \ o
25 4 25 Raccord pneumatique M5 \ S
141.4 (Alternative A1) Ferme de la pince |
’ @ j Teilung /46"
Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ B1) 1,5875
Greifer 6ffnen 115 Pitch /¢
. . Pneumatic connection M5 (Alternatif B1) 1,5875
Greifergewicht Open Gripper Pas /"
Weight of unit 39kg Raccord pneumatique M5 (Alternative B1) e
- : : 1,5875
Poids de la pince Ouverture de la pince
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53.81.5.01016.031

3-Finger-Greifer, Parallelbewegung
3 finger gripper parallel movement

Pince a 3 doigts a mouvement parallele

Transportlast

im Formschluss bis 33 k

im Kraftschluss bis 15,6 kg

Andere Belastungsfalle und hohere
Transportlasten auf Anfrage!

Load capacities

with positive form-lock: up to 33 kg
with force-dependent grip: up to 15,6 kg
Higher capacities, also for other

load conditions, on request!

Charge transportée

en serrage de forme jusqu’a 33 kg

en serrage par adhérence jusqu'a 15,6 kg
Pour d'autres conditions et des

charges plus élevées sur demande !

>>> Produkte/ Products/

Produits

Technische Daten / Technical Data / Caractéristiques techniques

Hub pro Finger
Stroke per finger
Course par doigt
Greifkraft
Gripping force
Force de serrage

Transportlast Carrying capacity
with force-dependent grip
with postive form-hold

im Kraftschluss

im Formschluss

SchlieB- oder Offnungszeit
Time f. closing or opening

Temps de fermeture ou d'ouverture

Charge transportée
serrage par adhénce
avec serrage de forme

16 mm

siehe Diagramm
see graph

voir diagramme

siehe Diagramm see graph

siehe Transportlast see load capacities

ca. 0,15 sec ohne Schaltzeit
app. 0,15 sec exluding switching time
env. 0,15 sec sans temp de commande

voir diagramme
voir charge transportée

Wiederholgenauigkeit

Repeating accuracy +0,] mm
Fidélité

Betriebsdruck Nominal

Working pressure Nominal 6,0 bar
Pression de service Nominale

Betriebsdruck Minimal

Working pressure Minimum 4,5 bar
Pression de service Minimale

Kolbenfldche ,schlieBen”

Piston area (closing) 47,90 cm2
Surface du piston (fermer)

Kolbenfldche ,6ffnen”

Piston area (opening) 52,81 cm?2
Surface du piston (ouvrir)

Kolbenhub

Piston stroke 16 mm
Course du piston

Gewichtsangaben siehe BaumaR-Zeichnung
Weight specifications see drawing
Poids voir le dessin
50 Anderungen vorbehalten / Right of modifications reserved / Modifications techniques réservées

2:178492002:1 ©


http://www.fibro-laepple.de/de/new/produkte/produktdatenbank/greifer.html?group=7
http://www.fibro-laepple.de/de/new/produkte/produktdatenbank/greifer.html?group=7

2-17850-2002-1 ©

3-Finger-Greifer, Parallelbewegung
3 finger gripper parallel movement

Pince a 3 doigts a mouvement paralléle 538] 5 J O] 6 J 3 ]

Transportlast / Greifkraft-Diagramm
Graph Load Capacity versus Gripping Force
Diagramme charge transportée — force de serrage

2800 15,4

\ Spannabstand
N 14,85 Grlpplng Distance
2600 143 Distance de serrage
N 13,75 ) Randbedingungen
o .
2400 \\ 132 m Beschleunigungswert = 3 m/sec?
N\ - Reibfaktor
12,65 o ﬁ’ E Werkstiick — Spannbacken = 0,1
N AN N 129 I 3 & Beim kraftschliissigen Spannen
B ) o> ot SRR
- \ N o =3 in Prismen erhoht sich die mégliche
0o N AN oo S o Transportlast auf:
© \ 11,55 W ©
o] N \\ S-S s Diagramm-Transportlast
© 2000 N N 10 2 8 ¢
< N N g E S cos
g \\ "N 10,45 & E{- 3 Jedoch darf die zuldssige Transportlast nicht
2 \ o o & iberschritten werden.
— 1800 AF+99 @ % L
N 0 o8 . ays
= N N 1 5= Ancillary Conditions
—_ N 9,35 b0 O @
s =G E Acceleration = 3m/sec?
£ 1600 AN 8,8 a &= . . ..
S N ’ 33 o Coefflq_ent of f_rlctlon = 0,1
oo 8.25 § g 2 (workpiece / finger)
a B £ 9o & Note that the use of vee-shaped fingers
5 1400~ Legende / Legend / Légende \\\ 77 £ 1 2 will increase the load capacitiy in accordance
- A GbaLpnIeumatischerDruck 15 E® GCVJ’ with the formula:
— === At 6 bar line pressure , % =
= Pression pneumatique 6 bars E % :}’ Value from graph
— f= 0
w 12001~ B 45 ba[’pnleumatischer Druck 6,6 3 % g cos a
= === At 4,5 bar line pressure * i . .
© ] : gV o However, the unit's rated carrying capacity
= - Pressionpneumatique t,5 bars 605 3 c must on no account be exceeded.
[ C  Federkraft ohne Druckunterstiitzung = S =
O 1000 -} == Spring-actuated gripping (without pressure) 55 ) .
Serrage par resort (Sans pression pneumatique) %" Hyp Oth eses
Y 4,95 G Accélération = 3 m/sec?
800 4.4 Coefficeint de frottement
\\ des mors de serrage
- 3,85 de la piéce = 0,1
T~ C Dans le cas de serrage sur prisme, le
600 ——_ 33 charge transportée autorisée s'éléve a:
Diagramme charge transportée
40 60 80 100 120 140 160 180 200 o
Spannabstand A [mm] ; Toutefois il ne faut pas dépasser la charge
AR i transportée autorisée.
Gripping Distance A [mm]
Distance du point serrage A [mm]
Kraftschliissiges Spannen Formschliissiges Spannen Pneumatischer Anschluss
ges op ges op geschlossen
Force-Depending Gripping Positive Form-Lock Gripping Pneumatic Connection ” g closed
offen &
Serrage par adhérence Serrage de forme Raccordement open N fermé
pneumatique ouvert
schlieBen offnen
closing opening
fermer ouvrir
4 2
14 1

14 %T\ /T?FTI12
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3-Finger-Greifer, Parallelbewegung
3 finger gripper parallel movement

53.8] 5 J O] 6 J 3 ] Pince a 3 doigts a mouvement paralléle

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande

53.81.5.3016.531 AuRenspannung / External gripping / A serrage extérieur

.81.5.3016.631 | Internal gripping / A intéri
53.81.5.3016.63 nnenspannung / Internal gripping / A serrage intérieur Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ)

Greifer 6ffnen

Pneumatic connection M5 (Alternatif)

Open Gripper
Pneumatik-Anschluss G'/s Raccord pneumatique M5 (Alternative)
Greifer 6ffnen Ouverture de la pince
Pneumatic connection G'/; . M8x8,5 tief
96 ‘ Open Gripper @8:><8 tief M8x8,5 deep
] M12  Raccord pneumatique G's 287X 8 deep 2145 M8 prof. 8,5
[ Ouverture de la pince @8F7 prof. 8 e 35400 4 35002
T i ,@r’ il % Haltewinkel i * T i ”} e 8ir
sl I mit Klemmhalter SR, Y T @ T
- | f 8 (@12 mm) ‘;’ S L i * ol | Q
- ¢ Bracket with clamp = () ol =R
© - g retention (dia 12 mm) & I IS N ~
. = . == @ N@| =
— o w\ Corniére support * i ‘ ‘
0 - [ T \ T avec colliers
0 0 0 0 (dia 12 mm) o o
b= e = \
+ = [T
o [ \ ] beide Schaltfahnen e | [ N *
* \ | getrennt einstellbar L ! & &
o o P bebp t1h gl o &
both trigges indep. I
0 adjustable V* 0l 06me |1l \/ M8 *
2 2 drapeaux réglables gt ||| 32817x2 tief
séparément 4’1 l‘ - -
9.5 | |18 o5 |<— 228172 tief
075 56 2847x2 deep
. | &/, o0 2817 .
Greifweg 16 mm 2817 prof. 2
Stroke 83,5 geschlossen
Course closed *
fermé X
STOH7X 15 tief Pneumatik-Anschluss G'/g Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ)
Z10H7% 15 deep Greifer schlieBen Greifer schlieBen
1017 prof. 15 Pneumatic connection G/ Pneumatic connection M5 (Alternatif)
Close gripper Close gripper
Raccord pneumatique G'/g Raccord pneumatique M5 (Alternative)
96 Ferme de la pince Ferme de la pince
95
I { o —
. Pneumatik-Anschluss G'/s (Alternativ)
Greifer 6ffnen
Pneumatic connection G'/s (Alternatif)
Open Gripper
A ,%‘ S~ Raccord pneumatique G'/; (Alternative)
Y i\@ I Ouverture de la pince
3 ! 6~ % |
© ¥ i o
e (i s
&y g > \ 280H7 X 2 tief N
I I\ \% Z18OH7X2 deep r@
- o J80H7 prof. 2 |
3 © ' i
N GG/ / Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ)
\ TN Greifer schlieRen
6 Pneumatic connection M5 (Alternatif)
| | Close gripper
M12 2_| o L@ Raccord pneumatique M5 (Alternative)
4 Ferme de la pince .
31,25¢31,25|=— Ansicht X
194,7 Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ) View X

Greifer 6ffnen Vue X

Pneumatic connection M5 (Alternatif)
Open Gripper

Raccord pneumatique M5 (Alternative)
Ouverture de la pince

Greifergewicht
Weight of unit 8,6 kg
Poids de la pince
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3-Finger-Greifer, Parallelbewegung
3 finger gripper parallel movement
Pince a 3 doigts a mouvement paralléle

53.81.5.01016.031

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande

53.81.5.1016.531 AuRenspannung / External gripping / A serrage extérieur

53.81.5.1016.631 Innenspannung / Internal gripping / A serrage intérieur

Pneumatik-Anschluss
G'/g (B) Greifer 6ffnen

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ B2)
Greifer 6ffnen

Pneumatic connection M5 (Alternatif B2)
Open Gripper

Raccord pneumatique M5 (Alternative B2)
Ouverture de la pince

Pneumatic connection M8x8,5 tief
G'/s (szOpen Gripper 0145 M8x8,5 deep
Raccord pneumatique
144
6 9% G'/s (B) _ 8% 8 tief 9 M8 prof. 8,5
6 1 Ouverture de la pince 71877x 8 deep —=| 352002 ¢ 352002 h 18
*‘ @8F7 prof. 8 20 j=— /= & +
T (aar i ; P T —Oi
= H L 0 [ £} v -&- = [3\] o
= Haltewinkel T .8 ® o
s mit Klemmhalter ! f“ \‘A\v S? * N 2
> 5 (212 mm) R N e =
B2l 1= EErE— S Ll 19 NG T
p Bracket with - il * ‘ *
NS 1 clamp retention lJ
© - (dia 12 mm)
- Corniére support avec ‘”: ol
colliers (dia 12 mm) U B Ei
N LA [
— 1
! o gl
] beide Schaltfahnen ® T o5l 2
! getrennt einstellbar * ¢ 2| =
both trigges indep. - A
M58 tief adjustable A R
M5x8 deep 2 drapeaux réglables cgled
I3 r - — (%3]

M5 prof. 8 seéparement &S5 ad
M12 (4x) wahlweise Durchgangs- Greifweg 16 mm 83,5 geschlossen 22872 tef
bohrung fiir M10 Schrauben Stroke closed ©2817x2 deep

g Course fermé @284 prof. 2
M12 (4X) alternatively through hole
for M10 screw
M12 (4X) alternatif trou de passage
pour vis M10 Pneumatik-Anschluss G'/5 (A) Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ A2)
Greifer schlieen Greifer schlieBen
. Pneumatic connection G/ (A) Pneumatic connection M5 (Alternatif A2)
D10H7X 15 tief Close gripper Close gripper
Z10H7x 15 deep ‘ 96 Raccord pneumatique G/ (A) Raccord pneumatique M5 (Alternative A2)
G107 prof. 15 95 Ferme de la pince Ferme de la pince

|~—— 50 — |

Pneumatik-Anschluss G'/s (B") (Alternativ)
Greifer 6ffnen

Pneumatic connection G/ (B") (Alternatif)
Open Gripper

Raccord pneumatique G/ (B') (Alternative) k N
I Ouverture de la pince \
3 ; B g Schnitt E-E
o | I k 0 Section E-E
o 0 3 @I80H7X 2 tief Section E-E
S * &80H7X 2 deep V10
+ \4‘ &80M7 prof. 2 |
- 12.
- 8 ‘ 0,04
S + |38 —»|
* Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ A1)
Greifer schlieBen ——
Pneumatic connection M5 (Alternatif A1) & \\ A
Close gripper @ \
2_| Raccord pneumatique M5 (Alternative A1) \
Ferme de la pince \ o
\ o
Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ B1)
Greifer schlieBen @ jTeiIung i
Pneumatic connection M5 (Alternatif B1) 1,5875
Greif cht Close gripper —115l=— Pitch /16
refergewict Raccord pneumatique M5 (Alternative B1) 1,5875
Weight of unit 9,8kg Ferme de la pince 1y
Poids de la pince ']33584156
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53.81.6.1020.131

3-Finger-Greifer, Parallelbewegung

3 finger gripper parallel movement
Pince a 3 doigts a mouvement parallele

Transportlast

im Formschluss bis 56 k

im Kraftschluss bis 27,8 kg

Andere Belastungsfalle und hohere
Transportlasten auf Anfrage!

Load capacities

with positive form-lock: up to 56 kg
with force-dependent grip: up to 27,8 kg
Higher capacities, also for other

load conditions, on request!

Charge transportée

en serrage de forme jusqu’a 56 kg

en serrage par adhérence jusqu'a 27,8 kg
Pour d'autres conditions et des

charges plus élevées sur demande !

>>> Produkte/ Products/

Produits

Technische Daten / Technical Data / Caractéristiques techniques

Hub pro Finger
Stroke per finger
Course par doigt
Greifkraft
Gripping force
Force de serrage

Transportlast Carrying capacity
with force-dependent grip
with postive form-hold

im Kraftschluss

im Formschluss

SchlieB- oder Offnungszeit
Time f. closing or opening

Temps de fermeture ou d'ouverture

Charge transportée
serrage par adhénce
avec serrage de forme

20 mm

siehe Diagramm
see graph

voir diagramme

siehe Diagramm see graph

siehe Transportlast see load capacities

ca. 0,15 sec ohne Schaltzeit
app. 0,15 sec exluding switching time
env. 0,15 sec sans temp de commande

voir diagramme
voir charge transportée

Wiederholgenauigkeit

Repeating accuracy +0,] mm
Fidélité

Betriebsdruck Nominal

Working pressure Nominal 6,0 bar
Pression de service Nominale

Betriebsdruck Minimal

Working pressure Minimum 4,5 bar
Pression de service Minimale

Kolbenfldche ,schlieBen”

Piston area (closing) 102,29 cm2
Surface du piston (fermer)

Kolbenflache ,6ffnen”

Piston area (opening) 109,36 cm?
Surface du piston (ouvrir)

Kolbenhub

Piston stroke 20 mm
Course du piston

Gewichtsangaben siehe BaumaR-Zeichnung
Weight specifications see drawing
Poids voir le dessin
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3-Finger-Greifer, Parallelbewegung
3 finger gripper parallel movement
Pince a 3 doigts a mouvement paralléle

53.81.6.1020.031

Transportlast / Greifkraft-Diagramm
Graph Load Capacity versus Gripping Force
Diagramme charge transportée — force de serrage

28,6

Gripping Distance A [mm]
Distance du point serrage A [mm]

5200
4 \\ Spannabstand
\ 27,5 Grlpplng Distance
4600 \\ v6s Distance de serrage
\\ N 253 ) Randbedingungen
o .
\ \\ m Beschleunigungswert = 3 m/sec?
4400 N N 242 3 Reibfaktor
\ \ o3y B ﬁ’ £ Werkstiick — Spannbacken = 0,1
Z \ b ' e = Beim kraftschliissigen Spannen
- Lo in Prismen erhoht sich die mogliche
LN o
:]b;04000 \ A 220 :go %o ) Transportlast auf:
- = 0o .
5 \\ > 209 $E5 Diagramm-Transportlast
2 \ g ES cos
© 3600 198 E 2 5 S .
o AN 8 a3 Jedoch darf die zuldssige Transportlast nicht
2 N o= ‘Il iberschritten werden.
= ~ 187 g 5 L _ N
Z 2200 N Blyg L 5= Ancillary Conditions
o N TR P .
s =G E Acceleration = 3m/sec?
o = 2 a &= .. i
S L.\ege:de / ng:n('i) /k Légende 165 58 a8 Coefficient of friction = 0,1
ey 6 bar pneumatischer Druc c & 5 workpiece / finger
-%02800”_ At 6 bar line pressure 154 & 8 s ( P /finger) )
g Pression pneumatique 6 bars s 9 o Note that the use of vee-shaped fingers
‘= | B 4,5 bar pneumatischer Druck 143 g 12 will increase the load capacitiy in accordance
o === At 4,5 bar line pressure T E®S with the formula:
~ Pression pneumatique 4,5 bars ‘E’ ; S Value from graph
52400" C  Federkraft ohne Druckunterstiitzung 13.2 =5 g Yaluelrom graph
. === Spring-actuated gripping (without pressure) ‘g_ g€ Cos a
& = i i © O . . .
& Serrage par resort (Sans pression pneumatique) 12,1 23 2 However, the unit's rated carrying capacity
= 2000 10 = -§ S must on no account be exceeded.
(7] ) =
S ~ .
00 0 Hypothéses
\\ G Accélération = 3 m/sec?
1600 ‘\\ 8.8 Coefficeint de frottement
T~ des mors de serrage
= — crv’ de la piéce = 0,1
—
1200 — 66 Dans le cas de serrage sur prisme, le
’ charge transportée autorisée s'éléve a:
Diagramme charge transportée
50 90 130 170 210 250 290 o
Spannabstand A [mm] Toutefois il ne faut pas dépasser la charge

transportée autorisée.

Kraftschliissiges Spannen
Force-Depending Gripping

Serrage par adhérence

Formschliissiges Spannen
Positive Form-Lock Gripping
Serrage de forme

Pneumatischer Anschluss
geschlossen

Pneumatic Connection closed
offen N g ferme
Raccordement open
pneumatique ouvert
schlieBen offnen
closing opening
fermer ouvrir
4 2
| 14 1I
Tt A
14 T T 12
51|3
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53.81.6.01020.131

3-Finger-Greifer, Parallelbewegung
3 finger gripper parallel movement
Pince a 3 doigts a mouvement paralléle

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande

53.81.6.3020.531 AuBenspannung / External gripping / A serrage extérieur
53.81.6.3020.631 Innenspannung / Internal gripping / A serrage intérieur

Pneumatik-Anschluss G/, Pneumatik-Anschluss G/, Pneumatik-Anschluss M8 (Alternativ)
Greifer 6ffnen Greifer schlieBen Greifer &ffnen . . M10% 14 tief
Pneumatic connection G/, Pneumatic connection G/, Pneumatic connection M8 (Alternatif) | ——— " —
Open Gripper Close gripper Open Gripper _ M10x 14 deep
Raccord pneumatique G/, Raccord pneumatique G/, Raccord pneumatique M8 (Alternative) | | M10 prof. 14
Ouverture de la pince Ferme de la pince Ouverture de la pince
8136 ‘ A10F7x 12 tief 0180 ‘ 2
ie
8\4> ‘<— M12 @] 0F7%12 deep —=| 48+0,02 480,02 || -]l <a—
I =] - @107 prof. 12 * —— 20 |=— *
S i/ 0 | i L{T T‘ Ve x5§7 e fL
ekl A i el [0 [FOTFesgiet
| . 5 8t 5
S ‘
o (S ol 1t 3
- 5 | | 8
[sp]
0 AN ik 5 S
9 Jee {© rh O R— =
5= ~ b !
o = PTa . d
B35 B
= [T
iy l
0 o : *
& o A [ 1l o 2
f 06ms u\/ M8 ]
. - g ]I 138473 5 tief
Haltewinkel beide Schaltfahnen T'J L — Ep————
mit Klemmhalter getrennt einstellbar 1 115 30 |=— Q38”7X3'5 deep
(212 mm) both trigges indep. P 78.5 @387 prof. 3,5
G100H7%2 tief Bracket with clamp adjustable ’
H7 retention (dia 12 mm) 2 drapeaux réglables -
©1007x2 deep Corniére supportavec  séparément Greifweg 20 mm 104,5 geschlossen
@100M7 prof. 2 colliers (dia 12 mm) Stroke closed
Course fermé
X
D10H7X 15 tief 136
@10H7x 15 deep 135 Pneumatik-Anschluss G/, Pneumatik-Anschluss M8
@ 1047 prof. 15 (Alternativ) Greifer 6ffnen (Alternativ) Greifer schlieBen

&
¥
800,02 —m|

/ |

258,5

110

@)
A\

[~—69,3 —==—69,3—

NS

66

Pneumatic connection M8
(Alternatif) Close gripper
Raccord pneumatique M8
(Alternative) Ferme de la pince

Pneumatic connection G/,
(Alternatif) Open Gripper

Raccord pneumatique G/,
(Alternative) Ouverture de la pince

Pneumatik-Anschluss M8 (Alternativ)
Greifer schlieBen

Pneumatic connection M8 (Alternatif)
Close gripper
Raccord pneumatique M8 (Alternative)
Ferme de la pince

%
%

M12 o Lﬁ Pneumatik-Anschluss M8
35 (Alternativ) Greifer 6ffnen
| |t |40 =40 = _ . /‘
258 Pneumatic connection M8 EN
(Alternatif) Open Gripper
Raccord pneumatique M8
(Alternative) Ouverture de la pince 3
Greifergewicht Ansicht X
Weight of unit 16,0 kg View X
Poids de la pince Vue X
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3-Finger-Greifer, Parallelbewegung
3 finger gripper parallel movement
Pince a 3 doigts a mouvement paralléle

53.81.6.1020.031

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande

53.81.6.1020.531 AuBenspannung / External gripping / A serrage extérieur
53.81.6.1020.631 Innenspannung / Internal gripping / A serrage intérieur

Ferme de la pince

Pneumatik-Anschluss M8
ET/euglagk-_Afnsc__I#uss Pneumatik-Anschluss G/, (A) I(:,ﬁléir:qaatt'i‘é 3(2,2"? erst'gg:]ol\;fg en M10X 14 tief
reifer 6ffne i i ; A . .
+(B) el nen l(p]relfer s;:.hhe[&en tion G, (A (Alternatif B2) Open Gripper M10x 14 deep
Pneumatic connection Cll"euma_ ic connection G/ (A) Raccord pneumatique M8 M10 prof. 14
G'/4 (B) Open Gripper R ose gélpper tique GV, (A (Alternative B2) Ouverture de la pince
Raccord pneumatique accord plneu_ma ique G'/3 (A)
G'/4 (B) Ouverture Ferme de la pince 0180
de la pince 136 2179
8- @107 12 tief e 481002 4 48002 =] eil=2
8 @10F7x 12 deep - -
T‘ = 2 @107 prof. 12 * ——{ 20 [=— |
Vi T N O T Gl e
fer il AP I o ci e f?é A€ ==
' rmi— N N R
< * ™ ; S
© D Q v 3
o 0 S
. o 1y Haltewinkel 5ol N ‘ Ny @
‘ = {\r) N mit Klemmbhalter ‘:Lj * b S {‘} 75:%‘ I
N o — (212 mm) il |
q N l l Bracket with Eﬂ l J
clamp retention p=—
! (dia 12 mm) E = ®
i Corniére support * E
I = | avec colliers [ l ° =
dia 12 mm o=
0 & =
vﬁ' T il 0>
{ | Bh|TT o
I == |—— =1 14 /} e -'.é oo § %0
. T | s
M58 tief == = 5585
M5 %8 deep »‘ 22 wloos
M5 prof. 8 beide Schaltfahnen 90
getrennt einstellbar
H7 i . i -
g:ggmig 3:2 bg_th t”% es indep. Greifweg 20 mm 1045 geschlossen
p a éusta ® éelabl Stroke closed @38H7% 3,5 tief
10047 prof. 2 2 drapeaux reglables  coyrse fermé @387 3,5 deep
séparément &3847 prof. 3,5
G107 15 tief 136
P10H7X 15 deep 135
21017 prof. 15 M12 (4X) wahlweise Durchgangs- Pneumatik-Anschluss M8
bohrung fiir M10 Schrauben (Alternativ A2) Greifer schlieRen
M12 (4X) alternatively through hole Pneumatic connection M8
for M10 screw (Alternatif A2) Close gripper
M12 (4X) alternatif trou de passage Raccord pneumatique M8
pour vis M10 (Alternative A2) Ferme de la pince
| ZD i /\ e
I & (D] F = : — :
= @} 8 Pneumatik-Anschluss G'/, (B') (Alternativ)
™ A _\ & Greifer 6ffnen
0 3 | 2 Pneumatic connection G/, (B") (Alternatif)
B ‘ /-/ Open Gripper
N @;’y\ Raccord pneumatique G/, (B') (Alternative)
f I Ouverture de la pince
[e2] — . -
© :j@ @ |78 Pneumatik-Anschluss M8 (Alternativ A1) A A 1400
‘ e / ¥ Greifer schlieRen L
N A A S L . . | —. 46
O R K2 Pneumatic connection M8 (Alternatif A1) | >~
i N Close gripper S Ny
Raccord pneumatique M8 (Alternative A1) \

\
\ S

Pneumatik-Anschluss M8 (Alternativ B1) @ - o
258 Greifer schlieBen I Teilung Vs

Pneumatic connection M8 (Alternatif B1) Pitch Ve

Close gripper 1,5 15875
Greifergewicht Raccord pneumatique M8 (Alternative B1) d ;
Weight of unit 17,0 kg Ferme de la pince Pas /6
Poids de la pince 1,5875
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HFLT

2-Finger-Greifer, Winkelbewegung .

.+ . 2fingergripper swivelmovement . . |

. . Pince a 2 doigts a mouvement angulaire . .

+
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2-Finger-Greifer, Winkelbewegung / 2 finger gripper swivel movement /

Pince & 2 doigts 8 mouvement angulaire
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Allgemeine und Technische Informationen
General and Technical Information

Informations générales et techniques 53 7 ] . L [:].50]

Technische Beschreibung
* Kolbengeh&use aus hochfestem Aluminium

« Erweiterter DIN / 1SO Flansch zur direkten Montage an Roboter,
Portalroboter und Handhabungsgeréte

Seitliche Befestigungsmoglichkeit am Gehéduse

Moglichkeit der Lagefixierung tiber Zentrierring und seitlicher
Stiftbohrung

* In Spannrichtung federunterstiitzter Kolben

Kulisse aus Stahl zum Umsetzen der Kolben- in die Winkelbewegung
der Finger oder Backen

Flihrungsgehéuse fiir die Finger oder Backen aus hartcoatiertem
Aluminium mit gehartetem Stift als Drehlagerung

Begrenzung des Offnungswinkels méglich

Finger oder Backen mit Quernut zur Fingermontage aus Stahl

Halter fiir 2 Ndherungsschalter (& 12 mm)
Luftanschliisse ab BaugréBe 3 auch fiir schlauchlosen Anschluss
Ausgelegt fiir wartungsarmen Betrieb

Einfache Nachschmiermdglichkeit

Technical description
« Piston housing of high-strength aluminium

« Extended DIN / ISO flange for direct assembly on robots, gantry
robots and handling equipment

Lateral attachment option on housing

Possibility of position fixing using centering ring and lateral pin hole
« Spring-assisted piston in clamping direction

Steel link for converting the piston movement into the angular move-
ment of the fingers or jaws

+ Guide housing for the fingers or jaws of hard-coated aluminium with
hardened pin as pivot bearing

Limitation of opening angle possible

Fingers or jaws with transverse groove for finger assembly in steel
+ Cams for recognising the position of the jaws

Holder for 2 proximity switches (dia. 12 mm)

Air connections for size 3 and above also for hoseless connection

Designed for low-maintenance operation

Simple relubrication capability

Description technique
+ Corps de piston en aluminium & haute résistance

« Bride DIN / ISO élargie pour le montage direct sur robot, robot —
portique et manipulateur

Possibilité de fixation latérale sur le corps

Possibilité de fixation avec anneau de centrage et latéralement
avec tron de goupille

+ Piston avec ressort dans le sens du serrage

+ Coulisse en acier pour transformer le mouvement du piston en mou-
vement angulaire des doigts ou machoires

* Guide pour doigts ou machoires en aluminium a revétement trempé
avec broche trempée servant de palier pivotant

Possibilité de limitation de Iangle d'ouverture

+ Goigt ou méachoire en acier avec rainure transversale pour montage
des doigt

Ergot pour identification de la position des méchoires
« Support pour 2 détecteurs capacitifs (& 12 mm)

* Raccords d'air comprimé a partir de la taille 3, également pour
raccord sans tuyau également

« Conception pour fonctionnement avec faible maintenance

Facilité de regraissage
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2-Finger-Greifer, Winkelbewegung
2 finger gripper swivel movement

53.7 ] .2. J O ] 550 1 Pince a 2 doigts a mouvement angulaire

Transportlast

im Formschluss bis 5 k;

im Kraftschluss bis 2,2 kg

Andere Belastungsfalle und hohere
Transportlasten auf Anfrage!

Load capacities

with positive form-lock: up to 5 kg
with force-dependent grip: up to 2,2 kg
Higher capacities, also for other

load conditions, on request!

Charge transportée

en serrage de forme jusqu’a 5 kg

en serrage par adhérence jusqu’a 2,2 kg
Pour d'autres conditions et des

charges plus élevées sur demande !

>>> Produkte/ Products/ Produits

Technische Daten / Technical Data / Caractéristiques techniques

Offnungswinkel pro Finger

Opening angle par finger 15°

Angle d'ouverture par doigt

Greifkraft siehe Diagramm

Gripping force see graph

Force de serrage voir diagramme

Transportlast Carrying capacity Charge transportée

im Kraftschluss with force-dependent grip serrage par adhénce siehe Diagramm see graph voir diagramme
im Formschluss with postive form-hold avec serrage de forme siehe Transportlast see load capacities voir charge transportée
SchlieB- oder Offnungszeit ca. 0,15 sec ohne Schaltzeit

Time f. closing or opening app. 0,15 sec exluding switching time
Temps de fermeture ou d'ouverture env. 0,15 sec sans temp de commande
Wiederholgenauigkeit

Repeating accuracy +0,] mm

Fidélité

Betriebsdruck Nominal

Working pressure Nominal 6,0 bar

Pression de service Nominale

Betriebsdruck Minimal

Working pressure Minimum 4,5 bar

Pression de service Minimale

Kolbenflache ,schlieBen”

Piston area (closing) 8,64 cm?2

Surface du piston (fermer)
Kolbenfldche ,6ffnen”

Piston area (opening) 10,18 cm2

Surface du piston (ouvrir)

Kolbenhub

Piston stroke 6 mm

Course du piston

Gewichtsangaben siehe BaumaR-Zeichnung
Weight specifications see drawing

Poids voir le dessin

2:17859-2002:1 ©
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2-Finger-Greifer, Winkelbewegung
2 finger gripper swivel movement

Pince a 2 doigts a mouvement angulaire 537] 2 J O] 550]

Transportlast / Greifkraft-Diagramm
Graph Load Capacity versus Gripping Force
Diagramme charge transportée — force de serrage

440 2,42
T T T T T 11 \’ T T Spannabstand
Legende / Legend / Légende Grippi Dist
A 6 bar pneumatischer Druck —T 231 !.I Pplng Istance
== At6 bar ine pressure Distance de serrage
400 Pression pneumatique 6 bars oo
B 4,5 bar pneumatischer Druck .
== 4,5 borine pressure Randbedingungen
Pression pneumatique 4,5 bars —2,09 Beschleunigungswert = 3m/sec
C  Federkraft ohne Druckunterstiitzung .
360 == Spring-actuated gripping (without pressure) | 1 gg Relbfalf_tor
Serrage par resort (Sans pression pneumatique) ' o Werkstiick — Spannbacken = 0,1
187 ! Beim kraftschliissigen Spannen
' in Prismen erhoht sich die mogliche
Transportlast auf:
320 1,76

Diagramm-Transportlast

Cos a

\ \ 1,65
280 1,54

Jedoch darf die zuléssige Transportlast nicht
tberschritten werden.

)
Il
o ®
© E
= I .8
= 3 a
w 3 O o
(] o o ©
50 o0 g
: 5%
7] £ 2 c
» 3" ©
[ c E c
o o S
g E53
kg £ai
~ \ 825 . ..
= 43 L5 Ancillary Conditions
= , 5
s \\ =G E Acceleration = 3m/sec?
o a &= .. i
5 240 \ 12 5848 Coefficient of friction = 0,1
oo \ § g 2 (workpiece / finger)
g \ 121 =5 g Note that the use of vee-shaped fingers
‘= \ g 12 will increase the load capacitiy in accordance
S 200 \\ N 11 E 3 with the formula:
= \ 9 = 3 Value from graph
= 099 € 9 .9 e
[ N 5 8= CoS «
& \ & & 0 - . .
E 160 N 08g ¢© % o However, the unit's rated carrying capacity
<< \ \\A ’ ° 8 5 must on no account be exceeded.
Qo \ = S =
° N 077 o Hypothéses
N 5 YP
N N O Accélération = 3 m/sec?
120 ~ < 0,66
N~ \\ Coefficeint de frottement
~—|C ™ 055 des mors de serrage
T ’ de la piece = 0,1
80 0.44 Dans le cas de serrage sur prisme, le
' charge transportée autorisée s'éléve a:
Diagramme charge transportée
20 3 40 50 60 70 80 90 100 o
Spannabstand A [mm] ) Toutefois il ne faut pas dépasser la charge

. . transportée autorisée.
Gripping Distance A [mm]

Distance du point serrage A [mm]

Kraftschliissiges Spannen Formschliissiges Spannen Pneumatischer Anschluss geschlossen
Force-Depending Gripping Positive Form-Lock Gripping Pneumatic Connection closed
Serra dhé offen B g ferme
ge par adhérence Serrage de forme Raccordement open
pneumatique ouvert

schlieBen
closing
fermer
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53.71.2.0015.501

2-Finger-Greifer, Winkelbewegung
2 finger gripper swivel movement
Pince a 2 doigts a mouvement angulaire

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande

53.71.2.2015.501

D5F7 X6 tief
5F7x 6 deep

&5F7 prof. 6

11

18«‘

15

Pneumatik-Anschluss G'/s
Greifer schlieBen

Pneumatic connection G'/g
Close gripper

Raccord pneumatique G/
Ferme de la pince

Pneumatik-Anschluss G/s
Greifer 6ffnen

Pneumatic connection G'/g
Open Gripper

Raccord pneumatique G'/3
Ouverture de la pince

~——--—ca.90,9

e 56 ks
1 L M8 m
1 b <=7 =% il
i Pl . P
* ; L M6 X7 tief (4x) * | RN
L: by L\ig/r/‘ M6x7 deep (4x) = N M H TTT
= * LN | M6 prof. 7 (4X) Q * i %;J{ '
= g i [
mmy NN i 2 A%
> e S &7
H7 %2 ti T
o =T 5 22217 x2 tief J
°°¢ == i @22H7x2 deep == 0 =]
1o N + @2247 prof. 2 1o | | \ + g
/ s N, \ =
‘ ! [ | i N . © + | ©
/ T SR * o >
/ 1 LIS \ \ —
v l/ II T A \\ ™= th
i o o x &
Ve ||
2 y
0 =110 [=— X 48 geschlossen 14005
closed - e
54 RS fermé I
68 56

Option Offnungswinkel Begrenzung

beide Schaltfahnen getrennt einstellbar

Option Opening angle limitation
Option Limitation de I'angle d’ouverture

Pneumatik-Anschluss G'/s (Alternativ)
Greifer 6ffnen

Pneumatic connection G'/g (Alternatif)
Open Gripper

Raccord pneumatique G/ (Alternative)
Ouverture de la pince

!
!
~
[aV]
8
g it \ A5
~
© o |
h a \K Vi _.J
i .{y
A i~
\¥ N/
—=—|22,27422 27 ==
—=1 31 50,02 L

Greifergewicht
Weight of unit 1,0 kg
Poids de la pince

@A0H7 X2 tief
@40H7X2 deep
A0M7 prof. 2

both trigges indep. adjustable
2 drapeaux réglables séparément

Haltewinkel mit Klemmbhalter (Z12 mm)
Bracket with clamp retention (dia 12 mm)
Corniére support avec colliers (dia 12 mm)

ZJ6H7 X6 tief
J6H7x6 deep
@6H7 prof. 6

74

Ansicht X
View X
Vue X

64
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2-Finger-Greifer, Winkelbewegung
2 finger gripper swivel movement

Pince a 2 doigts a mouvement angulaire

53.71.2.0015.501

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande

53.71.2.3015.501

O5F7x6 tief 074
J5F7x6 deep ~28-=—
@5F7 prof. 6 - 1

i 11i0,02

11

.

)
i
i
i
H
‘

1=t
i
onig

p”%

~
—

d

el ~
Fox

5

Pneumatik-Anschluss
G'/s (A) Greifer schlieRen

Pneumatic connection
G'/s (A) Close gripper
Raccord pneumatique
G5 (A) Ferme de la pince

M6x7 tief (4x)
M6x7 deep (4X)

Pneumatik-Anschluss G'/s (B)
Greifer 6ffnen

Pneumatic connection G'/5 (B)
Open Gripper

Raccord pneumatique G/ (B)
Ouverture de la pince

(6]
[}
1

 —

M6 prof. 7 (4X)

[ A

@22H7X 2 tief
@22H7x2 deep

@2247 prof. 2

R M4 x 8 tief
* (u\)lhT :T Mé_ ||| 5Hﬂ M4x 8 deep
118 i Aoz ] ‘ 28y, M4 prof. 8
,8 tie °
M5x11,8 deep * | \e®
M5 prof. 11,8 ca.76,7
Option Offnungswinkel Begrenzung beide Schaltfahnen getrennt einstellbar
Option Opening angle limitation both trigges indep. adjustable
Option Limitation de I'angle d’ouverture 2 drapeaux réglables séparément
Haltewinkel mit Klemmhalter (2712 mm)
Bracket with clamp retention (dia 12 mm)
Corniére support avec colliers (dia 12 mm)
Pneumatik-Anschluss G'/s (B") (Alternativ)
Greifer 6ffnen
Pneumatic connection G'/s (B") (Alternatif)
Open Gripper
Raccord pneumatique G/ (B') (Alternative)
Ouverture de la pince
Ansicht X
JA0H7X 2 tief View X
J40H7X2 deep Vue X
| J40M7 prof. 2
1 ]! ‘ L= I\[
R. \(_) L \_’/‘h\},
N 26H7 X 6 tief O
B 2 J6"7X6 deep ,/’?L\
© mh @¥6H7 prof. 6 '\\@7’ T N
Al I
©
! h -l [~ \h;& a4
Lo LS
M8 (4 %) wahlweise Durchgangs- l
—={22,27422 27 |==— bohrung fiir M6 Schrauben 114414 |=—
— =131 500 L M8 (4x) alternatively through hole ‘¢37,5*‘
for M6 screw
M8 (4x) alternatif trou de passage
pour vis M6
Greifergewicht
Weight of unit 0,9 kg

Poids de la pince
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2-Finger-Greifer, Winkelbewegung
2 finger gripper swivel movement

53.7 ] .3. J O ] 7.50 ] Pince a 2 doigts a mouvement angulaire

Transportlast

im Formschluss bis 10 kg

im Kraftschluss bis 4,5 kg

Andere Belastungsfalle und hohere
Transportlasten auf Anfrage!

Load capacities

with positive form-lock: up to 10 kg
with force-dependent grip: up to 4,5 kg
Higher capacities, also for other

load conditions, on request!

Charge transportée

en serrage de forme jusqu’a 10 kg

en serrage par adhérence jusqu'a 4,5 kg
Pour d'autres conditions et des

charges plus élevées sur demande !

Technische Daten / Technical Data / Caractéristiques techniques

Offnungswinkel pro Finger

Opening angle par finger 17°

Angle d'ouverture par doigt

Greifkraft siehe Diagramm

Gripping force see graph

Force de serrage voir diagramme

Transportlast Carrying capacity Charge transportée

im Kraftschluss with force-dependent grip serrage par adhénce siehe Diagramm see graph voir diagramme

im Formschluss with postive form-hold avec serrage de forme siehe Transportlast see load capacities voir charge transportée

SchlieB- oder Offnungszeit
Time f. closing or opening
Temps de fermeture ou d'ouverture

ca. 0,15 sec ohne Schaltzeit
app. 0,15 sec exluding switching time
env. 0,15 sec sans temp de commande

Wiederholgenauigkeit

Repeating accuracy +0,] mm
Fidélité

Betriebsdruck Nominal

Working pressure Nominal 6,0 bar
Pression de service Nominale

Betriebsdruck Minimal

Working pressure Minimum 4,5 bar
Pression de service Minimale

Kolbenfldche ,schlieBen”

Piston area (closing) 18,10 cm2
Surface du piston (fermer)

Kolbenfldche ,6ffnen”

Piston area (opening) 19,63 cm?
Surface du piston (ouvrir)

Kolbenhub

Piston stroke 8 mm
Course du piston

Gewichtsangaben siehe BaumaR-Zeichnung
Weight specifications see drawing
Poids voir le dessin
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2-Finger-Greifer, Winkelbewegung
2 finger gripper swivel movement

Pince a 2 doigts a mouvement angulaire 537 ] 3 .U O] 750]

Transportlast / Greifkraft-Diagramm
Graph Load Capacity versus Gripping Force
Diagramme charge transportée — force de serrage

840 : 4,62

Legende / Legend / Légende Spannabstand
800 A 6 baLpnIeumatischer Druck +44 Gri ppIng Distance
== At6 bar line pressure H
760 \ Pression pneﬂmatiqueebars L4418 DlSta nce de Se”’age
B 4,5 bar pneumatischer Druck ' .
\ = At45 bgrlinepressure Randbe(‘hngungen
720 Pression pneumatique 4,5 bars 3,96 . "
C  Federkraft ohne Druckunterstiitzung Beschleunigungswert = 3m/sec
Reibfaktor

Serrage par resort (Sans pression pneumatique) Werkstiick — Spannbacken =01

Oo

680 \ ™= Spring-actuated gripping (without pressure) +3,74

320 \ \‘ 1,76

=}
— 1
Z, 640 \ 352 I 3 Beim kraftschliissigen Spannen
- S = in Prismen erhoht sich die mogliche
% 600 33 ¢ Transportlast auf:
5 \ S = Diagramm-Transportlast
o 560 308 2 2
S ’ é £ cos a
o 520 286 -2 E{- Jedoch darf die zuléssige Transportlast nicht
K \\ oo iberschritten werden.
~ L oo
480 264 O = : P
= \\ L5 Ancillary Conditions
—_ bo
T 440 \ N 242 = § Acceleration = 3 m/sec?
3 n o
S \ 538 Coefficient of friction = 0,1
0 400 \ 22 § g (workpiece / finger)
a L N s o Note that the use of vee-shaped fingers
= 360 \ N 198 5 will increase the load capacitiy in accordance
O E o8 with the formula:
~ -
— =
= £ 5
w S a
= o]
S g Y
= T
S £ 8
S

Charge transportée en serrage sur prisme [kg] — pour un angle de prisma o = 0°

\\ \\ Value from graph
280 N SQA 154 cosa
N \\ However, the unit's rated carrying capacity
240 1,32 must on no account be exceeded.
\E
A .
200 \ 11 Hypothéses
N Accélération = 3 m/sec?
160 ™~ 0,88 o
N Coefficeint de frottement
\\‘ des mors de serrage
120 ‘\\ c 0,66 de la piece = 0,1
I~
5 ~— 0.44 Dans le cas de serrage sur prisme, le
’ charge transportée autorisée s'éléve a:
Diagramme charge transportée
20 3 40 50 60 70 80 90 100 o
Spannabstand A [mm] ) Toutefois il ne faut pas dépasser la charge
AR i transportée autorisée.
Gripping Distance A [mm]
Distance du point serrage A [mm]
Kraftschliissiges Spannen Formschliissiges Spannen Pneumatischer Anschluss geschlossen
Force-Depending Gripping Positive Form-Lock Gripping Pneumatic Connection closed
S , offen N g fermé
errage par adhérence Serrage de forme Raccordement open

pneumatique ouvert

schlieBen 6ffnen

closing zg opening

fermer ouvrir
4( 2

| 14 1|2
Gt

14[/D1r TN\

543
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53.71.3.0017.501

2-Finger-Greifer, Winkelbewegung
2 finger gripper swivel movement
Pince a 2 doigts a mouvement angulaire

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande

53.71.3.2017.501

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ)
Greifer 6ffnen

Pneumatic connection M5 (Alternatif)
Open Gripper

Raccord pneumatique M5 (Alternative)
Ouverture de la pince

12 (=
41—61<—

15

10,5

| |

34| 18 [~— |=—50—=

05,3
i [}
w
f
i
/‘

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ)
Greifer schlieBen

Pneumatic connection M5 (Alternatif)
Close gripper

Raccord pneumatique M5 (Alternative)
Ferme de la pince

Pneumatik-Anschluss G'/s

Greifer 6ffnen

Pneumatic connection G'/g
Open Gripper

Raccord pneumatique G'/g
Ouverture de la pince

1
\
-1
T ¥R
o
>

=2
© 7 ¢
-
i N * o
I iE. 1 -~
/ / \ \
y— I N =t I
, M6, =
A

64 N
84
f=——ca.113,7

closed
fermé

Option Offnungswinkel Begrenzung

Pneumatik-Anschluss G/ ‘ 66
Greifer schlieBen M10| -
Pneumatic connection G/ 3
Close gripper —
Raccord pneumatique G'/g 2 E o
Ferme de la pince - ) 7=
|/ M6X7 tief (4x) i = WL S
A % bl
; S | M6x7 deep (4X) | o il (1
S~ B ~_1 M6 prof. 7 (4X) S * e /\:§ ﬁ
T @22H7x 2 tief ? -
@22H7x2 deep —— ®
@227 prof. 2 L ¢ ] [-] co+
-
g— |—— LO
o2 g
!
14-0,05
58 geschlossen 010 *

L38+
6

6

beide Schaltfahnen getrennt einstellbar

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ)
Greifer 6ffnen

Option Opening angle limitation
Option Limitation de I'angle d’ouverture

Pneumatic connection M5 (Alternatif)
Open Gripper

Raccord pneumatique M5 (Alternative)
Ouverture de la pince

Pneumatik-Anschluss G'/s (Alternativ)
Greifer 6ffnen
Pneumatic connection G'/3 (Alternatif)
Open Gripper

Raccord pneumatique G'/; (Alternative)

Ouverture de la pince

Greifergewicht
Weight of unit

1,6 kg
Poids de la pince

@8H7x 10 tief

@50H7X 2 tief

@50H7x2 deep
&50H7 prof. 2

8H7x 10 deep
817 prof. 10

both trigges indep. adjustable
2 drapeaux réglables séparément

.

Haltewinkel mit Klemmbhalter (12 mm)
Bracket with clamp retention (dia 12 mm)
Corniére support avec colliers (dia 12 mm)

Ansicht X
View X
Vue X

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ)
Greifer schlieen

Pneumatic connection M5 (Alternatif)
Close gripper

Raccord pneumatique M5 (Alternative)
Ferme de la pince

~37,5—
14414

i

74

=
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2-Finger-Greifer, Winkelbewegung
2 finger gripper swivel movement
Pince a 2 doigts a mouvement angulaire

53.71.3.0017.501

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande

2-17866-2002:1 ©

53.71.3.3017.501

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ B2)
Greifer 6ffnen

Pneumatic connection M5 (Alternatif B2)
Open Gripper

Raccord pneumatique M5 (Alternative B2)
Ouverture de la pince

295
e 292+0,02 22

) 10—
F}’:T L

=
[ 1
i
)
-
—
T
f—-—

50 —=
15¢16
T
Y
13

10,5

|
i [i 1
)
\
<

4 M6x7 deep (4x) ; *
) ; X ee X
i

‘<—

ny
I
/

T
I

—— 24

mel | (Il | | Ll let

H>16L26 )J s,\s
84 |
ca.97

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ A2)
Greifer schlieBen

Pneumatic connection M5 (Alternatif A2)

Close gripper

Raccord pneumatique M5 (Alternative A2)

Ferme de la pince

Pneumatik-Anschluss G'/s (A)

Greifer schlieBen

Pneumatic connection G/ (A)
Close gripper o
Raccord pneumatique G/ (A) oS

Ferme de la pince A

M10|

Pneumatik-Anschluss G'/s (B)
Greifer 6ffnen

Pneumatic connection G/ (B)
Open Gripper

Raccord pneumatique G/ (B)
Ouverture de la pince

M6X7 tief (4x)

67

(2217 X2 tief

@22H7x2 deep
@2217 prof. 2

N =
B RN ﬁ
N p
c) ~—
5
D L] w*
g>4 il %
J 208%
“w |4y
66

Option Offnungswinkel Begrenzung

beide Schaltfahnen getrennt einstellbar

Pneumatik-Anschluss M5
(Alternativ B1) Greifer 6ffnen

Option Opening angle limitation
Option Limitation de I'angle d'ouverture

Pneumatic connection M5
(Alternatif B1) Open Gripper
Raccord pneumatique M5
(Alternative B1)

Ouverture de la pince

50072 tief 95

@50H7X2 deep
&50M7 prof. 2

both trigges indep. adjustable
2 drapeaux réglables séparément

Haltewinkel mit Klemmbhalter (212 mm)
Bracket with clamp retention (dia 12 mm)
Corniére support avec colliers (dia 12 mm)

Pneumatik-Anschluss G'/s (B") (Alternativ)

Greifer 6ffnen

Pneumatic connection G'/s (B") (Alternatif)

Open Gripper

Raccord pneumatique G'/g (B') (Alternative)

Ouverture de la pince

M10 (4X) wahlweise Durchgangs-
bohrung fiir M8 Schrauben

M10 (4X) alternatively through hole
for M8 screw

M10 (4X) alternatif trou de passage
pour vis M8

LO*LOLV :
R

66

—= 20 ¢ 20 |~

86

Greifergewicht
Weight of unit

1,5 kg
Poids de la pince

.

Ansicht X
View X
Vue X

b5
@817 10 tief 2y
817X 10 deep C;J A
@817 prof. 10 ;F 2 !
‘P i‘\{*;"
Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ A1)
Greifer schlieBen 14414 |~—

Pneumatic connection M5 (Alternatif A1)

Close gripper
Raccord pneumatique M5 (Alternative A
Ferme de la pince

1)
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2-Finger-Greifer, Winkelbewegung
2 finger gripper swivel movement

53.7 ] .4. J O ] 850 1 Pince a 2 doigts a mouvement angulaire

Transportlast

im Formschluss bis 20 kg

im Kraftschluss bis 8,6 kg

Andere Belastungsfalle und hohere
Transportlasten auf Anfrage!

Load capacities

with positive form-lock: up to 20 kg
with force-dependent grip: up to 8,6 kg
Higher capacities, also for other

load conditions, on request!

Charge transportée

en serrage de forme jusqu’a 20 kg

en serrage par adhérence jusqu'a 8,6 kg
Pour d'autres conditions et des

charges plus élevées sur demande !

>>> Produkte/ Products/ Produits

Technische Daten / Technical Data / Caractéristiques techniques

Offnungswinkel pro Finger

Opening angle par finger 18°

Angle d'ouverture par doigt

Greifkraft siehe Diagramm

Gripping force see graph

Force de serrage voir diagramme

Transportlast Carrying capacity Charge transportée

im Kraftschluss with force-dependent grip serrage par adhénce siehe Diagramm see graph voir diagramme

im Formschluss with postive form-hold avec serrage de forme siehe Transportlast see load capacities voir charge transportée

SchlieB- oder Offnungszeit
Time f. closing or opening
Temps de fermeture ou d'ouverture

ca. 0,15 sec ohne Schaltzeit
app. 0,15 sec exluding switching time
env. 0,15 sec sans temp de commande

Wiederholgenauigkeit

Repeating accuracy +0,] mm
Fidélité

Betriebsdruck Nominal

Working pressure Nominal 6,0 bar
Pression de service Nominale

Betriebsdruck Minimal

Working pressure Minimum 4,5 bar
Pression de service Minimale

Kolbenfldche ,schlieBen”

Piston area (closing) 31,67 cm2
Surface du piston (fermer)

Kolbenfldche ,6ffnen”

Piston area (opening) 34,21 cm?
Surface du piston (ouvrir)

Kolbenhub

Piston stroke 10 mm
Course du piston

Gewichtsangaben siehe BaumaR-Zeichnung
Weight specifications see drawing
Poids voir le dessin
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2-Finger-Greifer, Winkelbewegung
2 finger gripper swivel movement

Pince a 2 doigts a mouvement angulaire 537] .4. J O] 850]

Transportlast / Greifkraft-Diagramm
Graph Load Capacity versus Gripping Force
Diagramme charge transportée — force de serrage

1600 8,8
\ R Spannabstand
Legende / Legend / Légende Grippi Dist
1500 \ A 6 bar pneumatischer Druck 1 g5 !'lpplng Istance
\ == At6 barline pressure ' Distance de serrage
Pression pneumatique 6 bars
B 4,5 bar pneumatischer Druck L .
1400 = 43 bar nepresure 77 . Randbedingungen
\ c Pression p":'ma“q”iz"s bars 1 m Beschleunigungswert = 3m/sec?
Federkraft ohne Druckunterstiitzung 1 3 .
1300 \ === Spring-actuated gripping (without pressure) 7,15 o © Relbfalf_tor
Serrage par resort (Sans pression pneumatique) | o i’ g Werkstiick — Spannbacken = 0,1
Z 12001\ \ 6 I 2 & Beim kraftschliissigen Spannen
- \ ’ 29 in Prismen erhoht sich die mégliche
g0 \ \ 2 C o Transportlast auf:
- = 0o .
o 1100 \ 605 5 % = Diagramm-Transportlast
S \ é £ 5 cos a
& 1000 \ 55 & '51- 3 Jedoch darf die zuldssige Transportlast nicht
2 o= ‘Il iberschritten werden.
= 900 \ 4.95 Exy . .-
= X ® L= Ancillary Conditions
5 \ \ - Acceleration = 3m/sec
[ = v &
© 800 S 44 g &2 - -
k) \ \ R Coefflcn_ent of f_rlctlon = 0,1
0o \ 5S¢ 3 (workpiece / finger)
= v = .
g 700 N 38 &£ o & Note that the use of vee-shaped fingers
‘= N q g 2 will increase the load capacitiy in accordance
o \ \ € 3 with the formula:
~~ 600 ™ N 33 & —/ ¢
= N A gz Value from graph
= =T e
& 500 |\ ™~ 075 28 £ e
® \ N N 2o o However, the unit's rated carrying capacity
= \ ~IB = ','g = must on no account be exceeded.
[ —
G 400 N I~ 22 =2 ,
NG o Hypothéses
O ccélération = 3m/sec
300 N 1,65 S Accélérat 3 m/sec?
\‘ Coefficeint de frottement
\\ des mors de serrage
200 S~ C 1,1 de la piece = 0,1
Radl
Dans le cas de serrage sur prisme, le
100 055 charge transportée autorisée s'éléve a:
Diagramme charge transportée
40 60 80 100 120 140 oS a
Toutefois il ne faut pas dépasser la charge
S_parmabétand Amm] » transportée autorisée.
Gripping Distance A [mm]
Distance du point serrage A [mm]
Kraftschliissiges Spannen Formschliissiges Spannen Pneumatischer Anschluss geschlossen
Force-Depending Gripping Positive Form-Lock Gripping Pneumatic Connection offen N closed
Serrage par adhérence Serrage de forme Raccordement open N fermé

pneumatique ouvert

schlieBen 6ffnen
closing zg opening
fermer ouvrir
4( 2
14 12
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53.71.4.1018.501

2-Finger-Greifer, Winkelbewegung

2 finger gripper swivel movement

Pince a 2 doigts a mouvement angulaire

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande

53.71.4.2018.501

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ)
Greifer 6ffnen

Pneumatic connection M5 (Alternatif)
Open Gripper

Raccord pneumatique M5 (Alternative)
Ouverture de la pince

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ)
Greifer schlieBen

Pneumatic connection M5 (Alternatif)
Close gripper

Raccord pneumatique M5 (Alternative)
Ferme de la pince

Pneumatik-Anschluss G'/g
Greifer 6ffnen

Pneumatic connection G'/g
Open Gripper

Raccord pneumatique G'/s
Ouverture de la pince

Pneumatik-Anschluss G'/g
"’:)325 Greifer schlieen M10
27,5*, 27,5 Pneumatic connection G/
V Close gripper
=118 |~ Raccord pneumatique G'/g
* J Ferme de la pince ‘
0 * HIESN + ? ES
T o © i
L Tg o M6 X7 tief (4) 5 I
NG SE X M6x7 deep (4X) s ‘ i
= = M6 prof. 7 (4X) ~ g
. 0 227X 2 tief
S’_)i @22H7x2 deep —— ol 5
* i y @2247 prof. 2 = O} T
[To) /Qﬂ /// \\\ + * * | | | =
o * A N/ —Ih <o D6F7X 6 tief © ]
I o ! 71/ i Y I * N 76776 deep ] *
o N\ y ! J L I \ 7 J6F7 prof. 6 g" 2 O
7 177 \ < —— | ——
i K ’\/ M10 \ /\W i
© - 66 geschlossen 5695
|15 5 closed - —
1 76 > fermé - 51
96 ‘ 75
ca.136,5 ! L .
Option Offnungswinkel Begrenzung *
Option Opening angle limitation X
Option Limitation de I'angle d’ouverture
beide Schaltfahnen getrennt einstellbar
both trigges indep. adjustable
. . . . 2 drapeaux réglables séparément
Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ) Pneumatik-Anschluss G'/s (Alternativ) P 8 P
Greifer 6ffnen Greifer 6ffnen
Pneumatic connection M5 (Alternatif) Pneumatic connection G'/; (Alternatif) Haltewinkel mit Klemmbhalter (12 mm)
Open Gripper Open Gripper Bracket with clamp retention (dia 12 mm)
Raccord pneumatique M5 (Alternative) Raccord pneumatique G'/; (Alternative) Corniére support avec colliers (dia 12 mm)
Ouverture de la pince Ouverture de la pince
Ansicht X
115 : View X
- Vue X
263172 tief i
@63H7x2 deep -
@63H7 prof. 2 14 T e = =

% L Gamas e ==
9 * A i 817X 15 deep * o : :

Lo ~ © @87 prof. 15 o I 7 /@7,,,, )
e R o B oa [ € 3
C\lgo* © _ o N — | %@A.’;j}\‘\%@

T B N | 33 TRl =—— \J
* A Pneumatik-Anschluss M5 rr o/ P e
M10 / g (Alternativ) Greifer schlieen N ".\ =L tJ==
Pneumatic connection M5

Greifergewicht
Weight of unit

2,7 kg
Poids de la pince

(Alternatif) Close gripper
Raccord pneumatique M5
(Alternative) Ferme de la pince
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2-Finger-Greifer, Winkelbewegung
2 finger gripper swivel movement
Pince a 2 doigts a mouvement angulaire

53.71.4.1018.501

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande

53.71.4.3018.501

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ B2)
Greifer 6ffnen

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ A2)

] | Pneumatik-Anschluss G'/s (B)
Greifer schlieBen

Greifer 6ffnen

Pneumatic connection M5 (Alternatif B2)
Open Gripper
Raccord pneumatique M5

Pneumatic connection M5 (Alternatif A2)
Close gripper
Raccord pneumatique M5 (Alternative A2)

Pneumatic connection G'/; (B)
Open Gripper

2-1717870-2002-1 ©

(Alternative B2) Ouverture de la pince

- 27'5”{227,5

Ferme de la pince

Pneumatik-Anschluss G/ (A)

Greifer schlieBen

Pneumatic connection G/ (A)
Close gripper

Raccord pneumatique G/ (A)
Ferme de la pince

o
p—Y
Lotg =1 M6x7 tief (4)
© © ~ y M6x7 deep (4X)
p — M6 prof. 7 (4X)
’7 " 222172 tief
* C,,-¢ A | ~—— @22H7x2 deep
= HaAH -~ 2247 prof. 2
. + /‘L\ 71\ * *
I I 74 4 o i o R S D6F7x6 tief
* * ? tr—— T | *7 J6F7x 6 deep
@l 9] a5 ||| | L A 056 * J6F7 prof. 6
o w10 | _L[I|Lle"
M4 8 tief t6lmg2ml L] 118,
M4x8 deep 9%
M4 prof. 8 o
0 ca.113,5 18,7
Option Offnungswinkel Begrenzung

Raccord pneumatique G/ (B)
Ouverture de la pince

M10
fi : 1
27
Sy i A
— =
SH =
b .
b=
—253%
75

b

beide Schaltfahnen getrennt einstellbar

Pneumatik-Anschluss M5
(Alternativ B1) Greifer 6ffnen

Pneumatic connection M5
(Alternatif B1) Open Gripper
Raccord pneumatique M5
(Alternative B1)

Ouverture de la pince

Option Opening angle limitation

Option Limitation de I'angle d'ouverture

Pneumatik-Anschluss G'/s (B") (Alternativ)
Greifer 6ffnen

Pneumatic connection G/s (B") (Alternatif)

Open Gripper

Raccord pneumatique G'/; (B') (Alternative)

Ouverture de la pince

J63H7X 2 tief

@63H7x2 deep
6347 prof. 2

O

25 |-
P

625
pif

T

T

'
-

——

M10 (4 x) wahlweise Durchgangs-
bohrung fiir M8 Schrauben

M10 (4X) alternatively through hole
for M8 screw

M10 (4X) alternatif trou de passage
pour vis M8

76

100,5

8H7X 15 tief
@8H7x 15 deep

&8H7 prof. 15

43,3 =

450i0,02’

Greifergewicht
Weight of unit

2,5kg
Poids de la pince

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ A1)
Greifer schlieBen

Pneumatic connection M5 (Alternatif AT)
Close gripper

Raccord pneumatique M5 (Alternative A1)
Ferme de la pince

both trigges indep. adjustable
2 drapeaux réglables séparément

Haltewinkel mit Klemmbhalter (Z12 mm)
Bracket with clamp retention (dia 12 mm)
Corniére support avec colliers (dia 12 mm)

Ansicht X
View X
Vue X

‘L ,:x /,‘-!L\
& 1)
Racim

90

M6
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2-Finger-Greifer, Winkelbewegung
2 finger gripper swivel movement

53.7 ] .5. J O ] 950 ] Pince a 2 doigts a mouvement angulaire

Transportlast

im Formschluss bis 33 kg

im Kraftschluss bis 17,1 kg

Andere Belastungsfalle und hohere
Transportlasten auf Anfrage!

Load capacities

with positive form-lock: up to 33 kg
with force-dependent grip: up to 17,1 kg
Higher capacities, also for other

load conditions, on request!

Charge transportée

en serrage de forme jusqu’a 33 kg

en serrage par adhérence jusqu'a 17,1 kg
Pour d'autres conditions et des

charges plus élevées sur demande !

Technische Daten / Technical Data / Caractéristiques techniques

Offnungswinkel pro Finger

Opening angle par finger 19°

Angle d'ouverture par doigt

Greifkraft siehe Diagramm

Gripping force see graph

Force de serrage voir diagramme

Transportlast Carrying capacity Charge transportée

im Kraftschluss with force-dependent grip serrage par adhénce siehe Diagramm see graph voir diagramme

im Formschluss with postive form-hold avec serrage de forme siehe Transportlast see load capacities voir charge transportée

SchlieB- oder Offnungszeit
Time f. closing or opening
Temps de fermeture ou d'ouverture

ca. 0,15 sec ohne Schaltzeit
app. 0,15 sec exluding switching time
env. 0,15 sec sans temp de commande

Wiederholgenauigkeit

Repeating accuracy +0,] mm
Fidélité

Betriebsdruck Nominal

Working pressure Nominal 6,0 bar
Pression de service Nominale

Betriebsdruck Minimal

Working pressure Minimum 4,5 bar
Pression de service Minimale

Kolbenfldche ,schlieBen”

Piston area (closing) 47,90 cm2
Surface du piston (fermer)

Kolbenfldche ,6ffnen”

Piston area (opening) 52,81 cm?2
Surface du piston (ouvrir)

Kolbenhub

Piston stroke 16 mm
Course du piston

Gewichtsangaben siehe BaumaR-Zeichnung
Weight specifications see drawing
Poids voir le dessin
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2-Finger-Greifer, Winkelbewegung
2 finger gripper swivel movement

Pince a 2 doigts a mouvement angulaire 537] 5 .U O] 950]

Transportlast / Greifkraft-Diagramm
Graph Load Capacity versus Gripping Force
Diagramme charge transportée — force de serrage

3200 17,6
e Spannabstand
\ Legende / Legend / Légende . Grippi Dist
3000 \ A_ 6 bar pneumatischer Druck 16,5 rlpplng Istance
At6 bar line pressure Distance de serrage
\ Pression pneumatique 6 bars —
B 4,5 bar pneumatischer Druck £ H
2800 \ == At4,5 bar line pressure 15.4 Randbedlngungen
Pression pneumatique 4,5 bars E Beschleunigungswert = 3 m/sec?
2600 \ C  Federkraft ohne Druckunterstiitzung 1143 Reibfaktor

== Spring-actuated gripping (without pressure)
Serrage par resort (Sans pression pneumatique) |

Werkstiick — Spannbacken = 0,1

Oo

)
Il
o ®
© E
= .2 . .
Z. 2400 132 I 8 & Beim kraftschliissigen Spannen
- \ \ 29 in Prismen erhoht sich die mégliche
g0 2 C o Transportlast auf:
= c 2 ;
g 2200 \ 12,1 - Diagramm-Transportlast
g & ES cos
] 1\ 5 :
& 2000 "o 2383 Jedoch darf die zuldssige Transportlast nicht
2 o= ‘Il iberschritten werden.
= 1800 \ \ o0 2w . "
= \ - Ancillary Conditions
bo
s ‘\ =G E Acceleration = 3m/sec?
8 1600 N 88 @ o - -
S \\ N 33 o Coefflcn_ent of f_rlctlon = 0,1
00 N S o 2 (workpiece / finger)
£ N a2y .
o 1400 N LA -SR-S Note that the use of vee-shaped fingers
‘= N g 12 will increase the load capacitiy in accordance
S \\ E B3 with the formula:
~ 1200 N 66 = — c
= NJA gz Value from graph
= ™ = O . [
w \\ ~ 5 8% cos a
& 1000 ~ 55 a © O . . .
© NG 2V o However, the unit's rated carrying capacity
= ~B— 58 g must on no account be exceeded.
o ~ F 9 =
& 800 N 4.4 =
o Hypothéses
5 YP
600 NG 3.3 O Accélération = 3 m/sec?
\\\ Coefficeint de frottement
S~ des mors de serrage
400 —1C—22 de la piéce = 0,1
\\ .
Dans le cas de serrage sur prisme, le
200 1,1 charge transportée autorisée s'éléve a:
Diagramme charge transportée
40 60 80 100 120 140 160 180 o
Spannabstand A [mm] ) Toutefois il ne faut pas dépasser la charge
A K transportée autorisée.
Gripping Distance A [mm]
Distance du point serrage A [mm]
Kraftschliissiges Spannen Formschliissiges Spannen Pneumatischer Anschluss
i o N o ) ) geschlossen
Force-Depending Gripping Positive Form-Lock Gripping Pneumatic Connection p 5 closed
offen :
Serrage par adhérence Serrage de forme Raccordement open N fermé

pneumatique ouvert

schlieBen

closing (r opening
fermer ouvrir
. 14 12
75
14[/D1r TN\
543
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53.71.5.0019.501

2-Finger-Greifer, Winkelbewegung
2 finger gripper swivel movement
Pince a 2 doigts a mouvement angulaire

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande

53.71.5.2019.501

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ)
Greifer 6ffnen

Pneumatic connection M5 (Alternatif)
Open Gripper

Raccord pneumatique M5
(Alternative) Ouverture de la pince

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ)
Greifer schlieBen

Pneumatic connection M5 (Alternatif)
Close gripper

Raccord pneumatique M5 (Alternative)
Ferme de la pince

Pneumatik-Anschluss G'/s
Greifer schlieRen

Pneumatik-Anschluss G1/s
Greifer 6ffnen

Pneumatic connection G'/g
Open Gripper

Raccord pneumatique G'/g
Ouverture de la pince

0145 Pneumatic connection G/g 6 96
—a=1] 350,02 ¢ 350,02 | <a— Close gripper o 64> ’4— M12
o 20 |~ Raccord pneumatique G/g =} |——
* ‘ Ferme de la pince 9 +]_
e iy | T OTes 1
= - P E e - N i T
rg LAY L e 8 M8x85 tief (4X) 10 T S : b
© N i Sy b m8x8,5 deep (4%) 10 17
N : S N\ M8prof. 8,5 (4x) 0 ¢ i n
b « 3 . . l@ L
=+ [
* 228172 tief ‘
@28H7x2 deep
2817 PI‘Of. 2 =\ 5
i 21817 8 tief s bd BN
I © J &8H7x8 deep * — — £\
9 y — &8M7 prof. 8 & —
Voo N \ o & |
V // - e “T“TJ }_]_ \«\ \\ 0 ™ ‘ 2
o / / Ll \ \‘ A B — | |——
= —Ea J L\ E== S\ * * Option Offnungswinkel Begrenzung - O
o \
3 / // @ M12 © \ \ Option Opening angle limitation T
* [/ ¢ =\ Option Limitation de I'angle d’ouverture &
~y -
il ] SN
| 112 | \L/ 98 geschlossen <—68—>]
136 19,3 closed o
<7ca.197,54>‘ ferme
X
beide Schaltfahnen getrennt einstellbar
Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ) Pneumatik-Anschluss G'/s both trigges indep. adjustable
Greifer 6ffnen (Alternativ) Greifer 6ffnen 2 drapeaux réglables séparément
Pneumatic connection M5 (Alternatif) Pneumatic connection G/
Open Gripper (Alternatif) Open Gripper
Raccord pneumatique M5 Raccord pneumatique G'/g ) Haltewinkel mit Klemmbhalter (z/12 mm)
(Altematlve) ) (Alternatlve) Ouverture de la pince Bracket with c]amp retention (d|a 12 mm)
Ouverture de la pince Corniére support avec colliers (dia 12 mm)
(8017 X2 tief
@B0OH7X2 deep M8 NEEHER
@80M7 prof. 2 i v S
f o } s il B
o 10715 tief X 4
- * * G10H7X 15 deep 0 v l
P @107 prof. 15 o @@ <
0 * 0 -
N LOFO I3
¥ Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ) T S N4
Greifer schlieen y;t‘?\ T _':_“%
Pneumatic connection M5 (Alternatif) N\ -
Close gripper
“54,13*<54,13*‘ Raccord pneumatique M5 (Alternative) 125025 =
=62,50.02 Ferme de la pince 68
Ansicht X
View X
Vue X

Greifergewicht
Weight of unit
Poids de la pince

5,9 kg
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2-17874-2002-1 ©

2-Finger-Greifer, Winkelbewegung
2 finger gripper swivel movement
Pince a 2 doigts a mouvement angulaire

53.71.5.01019.501

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande

53.71.5.3019.501

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ B2)
Greifer 6ffnen

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ A2)
Greifer schlieBen

Pneumatik-Anschluss G/s (B)
Greifer 6ffnen

Pneumatic connection M5 (Alternatif B2)
Open Gripper

Raccord pneumatique M5

(Alternative B2) Ouverture de la pince

Pneumatic connection G/ (B)
Open Gripper

Raccord pneumatique G/ (B)
Ouverture de la pince

Pneumatic connection M5 (Alternatif A2)
Close gripper

Raccord pneumatique M5 (Alternative A2)
Ferme de la pince

Pneumatik-Anschluss
G/ (A) Greifer schlieRen
Pneumatic connection
G/3 (A) Close gripper o
Raccord pneumatique L

10

G'/s (A) Ferme de la pince

0145
— = 35+002 T 350,02 |/
~—56—={

* - 20 |~=—
e iy 11
R =il I R S/ S~ =l
= -

e ! i B

~—=—20+20

o

%

.
T

1\ M8 prof. 8,5 (4x)

817 % 8 tief

M4 %8 tief

M8x8,5 tief (4X)
M8x8,5 deep (4x)

98,5

|
[
b

228172 tief
@28H7x2 deep
&28H7 prof. 2

817X 8 deep
@847 prof. 8

— D

— |G| ——

M4 %8 deep
M4 prof. 8

Option Offnungswinkel Begrenzung

19,6‘&/

Pneumatik-Anschluss M5
(Alternativ B1) Greifer 6ffnen

Option Opening angle limitation
Option Limitation de I'angle d’ouverture

beide Schaltfahnen getrennt einstellbar

both trigges indep. adjustable

2 drapeaux réglables séparément
Pneumatik-Anschluss G'/s (B") peauxreg P

(Alternativ) Greifer 6ffnen

Pneumatic connection M5
(Alternatif B1) Open Gripper
Raccord pneumatique M5
(Alternative B1)

Ouverture de la pince

Pneumatic connection G/ (B)
(Alternatif) Open Gripper
Raccord pneumatique G/ (B')
(Alternative)

Ouverture de la pince

Haltewinkel mit Klemmhalter (&712 mm)
Bracket with clamp retention (dia 12 mm)
Corniére support avec colliers (dia 12 mm)

HBOH7X 2 tief
807X 2 deep
&80H7 prof. 2

96
120,5

g»

g—

N

I
& =

M12 (4X) wahlweise Durchgangs-
bohrung fiir M10 Schrauben

M12 (4X) alternatively through hole
for M10 screw

M12 (4X) alternatif trou de passage
pour vis M10

3

&R
>4

9

T
T/

VY
Q7F

25 |=—
A

@Y

@T

120

—=(31,25131,25(=—

"7 70
25

D10H7X 15 tief * B
210715 deep £
@10M7 prof. 15 B

©
o T,

JETS;\ Iz

,
S

54,13 =

462‘510,02>

Greifergewicht
Weight of unit
Poids de la pince

5.7kg

25

— ]

i
\

Pneumatik-Anschluss M5 (Alternativ A1)
Greifer schlieen

Pneumatic connection M5 (Alternatif A1)
Close gripper

Raccord pneumatique M5 (Alternative A1)
Ferme de la pince

68

Ansicht X
View X
Vue X
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2-Finger-Greifer, Winkelbewegung
2 finger gripper swivel movement

53.7 ] .6. J O ] 7.50 ] Pince a 2 doigts a mouvement angulaire

Transportlast

im Formschluss bis 56 kg

im Kraftschluss bis 32 kg

Andere Belastungsfalle und hohere
Transportlasten auf Anfrage!

Load capacities

with positive form-lock: up to 56 kg
with force-dependent grip: up to 32 kg
Higher capacities, also for other

load conditions, on request!

Charge transportée

en serrage de forme jusqu’a 56 kg

en serrage par adhérence jusqu'a 32 kg
Pour d'autres conditions et des
charges plus élevées sur demande !

Technische Daten / Technical Data / Caractéristiques techniques

Offnungswinkel pro Finger

Opening angle par finger 17°

Angle d'ouverture par doigt

Greifkraft siehe Diagramm

Gripping force see graph

Force de serrage voir diagramme

Transportlast Carrying capacity Charge transportée

im Kraftschluss with force-dependent grip serrage par adhénce siehe Diagramm see graph voir diagramme

im Formschluss with postive form-hold avec serrage de forme siehe Transportlast see load capacities voir charge transportée

SchlieB- oder Offnungszeit
Time f. closing or opening
Temps de fermeture ou d'ouverture

ca. 0,15 sec ohne Schaltzeit
app. 0,15 sec exluding switching time
env. 0,15 sec sans temp de commande

Wiederholgenauigkeit

Repeating accuracy +0,] mm
Fidélité

Betriebsdruck Nominal

Working pressure Nominal 6,0 bar
Pression de service Nominale

Betriebsdruck Minimal

Working pressure Minimum 4,5 bar
Pression de service Minimale

Kolbenfldche ,schlieBen”

Piston area (closing) 102,29 cm2
Surface du piston (fermer)

Kolbenfldche ,6ffnen”

Piston area (opening) 109,36 cm?
Surface du piston (ouvrir)

Kolbenhub

Piston stroke 20 mm
Course du piston

Gewichtsangaben siehe BaumaR-Zeichnung
Weight specifications see drawing
Poids voir le dessin
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2-Finger-Greifer, Winkelbewegung
2 finger gripper swivel movement

Pince a 2 doigts a mouvement angulaire

53.71.6.0017.501

Transportlast / Greifkraft-Diagramm
Graph Load Capacity versus Gripping Force

Diagramme charge transportée — force de serrage

6000 T T T \ \ \ T 33,0
Legende / Legend / Légende 1ag
A 6 bar pneumatischer Druck
5600 == At6 bar line pressure 30,8
\ Pression pneumatique 6 bars
\ B 4,5 bar pneumatischer Druck T297
5200 === At4,5 bar line pressure 1 o86
\ Pression pneumatique 4,5 bars ’
C  Federkraft ohne Druckunterstiitzung 27,5
\ ™= Spring-actuated gripping (without pressure) o
4800 Serrage par resort (Sans pression pneumatique) T 264 | ©
— o
= 253 Il =
T8 \ 3 o
gJO4400 \ 24,2 g)o !éO
o T ©
5 \ \ 23,1 5 E
w 2 o
% 4000 \ \ 22,0 GE) E
g \ 209 & &
5] \ T o
= 3600 198 g 5
= \ oy o
= 8,7 |
=Z ’ 7]
< N BT
3 3200 176 = G
8 \ -
2 N 165 2 ©
00 \ S o
. 2800 154 @ £
s \ T2
o o
= N 143 < |
v \ £ o8
~ 2400 \ N 13,2 : ﬁ
= N, \ < 2
= - A 12,1 s g
I \ \ 5 S
& 2000 \\ ~_ 10 38
s c
< S 99 2R
‘D ~.B Y F 9
o L E S
O 1600 N ~ 8,8
N, I~ 77
\ ,
1200 \\ 6,6
™ 55
\\ il
800 — c 4,4
\\
3,3
— 400
60 80 100 120 140 160 180 200 220 240
Spannabstand A [mm] —>

Gripping Distance A [mm]
Distance du point serrage A [mm]

Charge transportée en serrage sur prisme [kg] — pour un angle de prisma o = 0°

Spannabstand
Gripping Distance
Distance de serrage

Randbedingungen
Beschleunigungswert

Reibfaktor
Werkstiick — Spannbacken =

= 3 m/sec?

0,1

Beim kraftschliissigen Spannen
in Prismen erhoht sich die mogliche
Transportlast auf:

Diagramm-Transportlast

Cos a

Jedoch darf die zuléssige Transportlast nicht
tberschritten werden.

Ancillary Conditions
Acceleration = 3 m/sec?

Coefficient of friction = 0,1
(workpiece / finger)

Note that the use of vee-shaped fingers
will increase the load capacitiy in accordance
with the formula:

Value from graph
cos o

However, the unit's rated carrying capacity
must on no account be exceeded.

Hypothéses

Accélération = 3 m/sec?
Coefficeint de frottement

des mors de serrage

de la piece = 0,1

Dans le cas de serrage sur prisme, le
charge transportée autorisée s'éléve a:

Diagramme charge transportée

cos o

Toutefois il ne faut pas dépasser la charge
transportée autorisée.

Kraftschliissiges Spannen
Force-Depending Gripping

Serrage par adhérence

Formschliissiges Spannen
Positive Form-Lock Gripping
Serrage de forme

G

Pneumatischer Anschluss

geschlossen

Pneumatic Connection closed
offen N g fermeé

Raccordement open

pneumatique ouvert

schlieBen 6ffnen
closing ( opening
fermer ouvrir
| 14 1|2
Gt
14[/D1r T \12
5 1| 3
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2-Finger-Greifer, Winkelbewegung
2 finger gripper swivel movement
Pince a 2 doigts a mouvement angulaire

53.71.6.0017.501

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande

53.71.6.2017.501

Pneumatik-Anschluss M8 (Alternativ)
Greifer schlieBen

Pneumatik-Anschluss M8 (Alternativ)
Greifer 6ffnen

Pneumatic connection M8 (Alternatif)
Open Gripper

Raccord pneumatique M8
(Alternative)

Ouverture de la pince

Pneumatic connection M8 (Alternatif)
Close gripper

Raccord pneumatique M8 (Alternative)
Ferme de la pince

Pneumatik-Anschluss G/,

2180
48+002

48002

Greifer schlieBen
Pneumatic connection G/,
Close gripper

Raccord pneumatique G/,

Pneumatik-Anschluss G/,
Greifer 6ffnen

Pneumatic connection G'/,
Open Gripper

Raccord pneumatique G/,
Ouverture de la pince

Ferme de la pince

|
T

M10x 14 tief (4x)

84

104
32 (=41

135

M10X 14 deep (4X)
¥\ MI10 prof. 15 (4X)

—

&38H7x 3,5 tief
@38H7x 3,5 deep
&38H7 prof. 3,5

©
|
L
=

J10F7x 12 tief
J10F7X 12 deep
* @107 prof. 12

-

“w
(&)1
ol

280

[C oL

Option Offnungswinkel Begrenzung

45 -] 25 =44 -]

A

! Option Opening angle limitation
Option Limitation de I'angle
d'ouverture

180

130 geschlossen
closed
fermé

ca.254

Pneumatik-Anschluss M8 (Alternativ)
Greifer 6ffnen

Pneumatic connection M8 (Alternatif)
Open Gripper

Raccord pneumatique M8 (Alternative)
Ouverture de la pince

Pneumatik-Anschluss G/,
(Alternativ) Greifer 6ffnen

-0,05
30 0,10

135

X
beide Schaltfahnen getrennt einstellbar

Pneumatic connection G/,
(Alternatif) Open Gripper
Raccord pneumatique G/,
(Alternative)

Ouverture de la pince

10017 X2 tief
&100H7X2 deep
10047 prof. 2

/e —

! A D10M7X 15 tief
< + + SN P10H7X 15 deep
¥ a8 © @10M7 prof. 15

i —* e S e

Qo K 8

! > \

= &

Pneumatik-Anschluss M8 (Alternativ)
Greifer schlieBen

=—69,28 —=——=— 69,28+J

|~a—— 80 £0.02——==|

Greifergewicht
Weight of unit
Poids de la pince

12,6 kg

Pneumatic connection M8 (Alternatif)
Close gripper

Raccord pneumatique M8 (Alternative)
Ferme de la pince

both trigges indep. adjustable
2 drapeaux réglables séparément

Haltewinkel mit Klemmbhalter (12 mm)
Bracket with clamp retention (dia 12 mm)
Corniére support avec colliers (dia 12 mm)

)

)

K
N/

156

1+

Fifs
N/

SNPEN
=
-

G I

—
/
ARy
S
\
\

— 32 ¢+ 32
~— 85—+

Ansicht X
View X
Vue X
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2-Finger-Greifer, Winkelbewegung
2 finger gripper swivel movement

Pince a 2 doigts a mouvement angulaire 537 ] 6 J O] 750]

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande

53.71.6.3017.501

Pneumatik-Anschluss M8 (Alternativ B2)
Greifer 6ffnen

Pneumatic connection M8 Pneumatik-Anschluss M8 (Alternativ A2) Pneumatik-Anschluss G/, (B)
(Alternatif B2) Open Gripper Greifer schlieen Greifer 6ffnen
Raccord pneumatique M8 Pneumatic connection M8 (Alternatif A2) Pneumatic connection G'/, (B)
(Alternative B2) Close gripper Open Gripper
Ouverture de la pince Raccord pneu_matique M8 (Alternative A2) Raccord pneumatique G/, (B)
Ferme de la pince Ouverture de la pince
2180 Pneumatik-Anschluss
——{ 48:002 ¢ 48002 G'/4 (A) Greifer schlieBen 136
-56 Pneumatic connection 8_ -
‘ G'/4 (A) Close gripper 8 M12
* ﬂ 20 =— Raccord pneumatique * - =~ /7
S J _ Lﬁ G'/; (A) Ferme de la pince as 3
PR = e e e I 2 i
[ 7 R AV . N 11 o [ = :
r; B == *mj
TN ‘ ) M10X 14 tief (4X) 3
o3 ! = f } -l f M10x% 14 deep (4X) ° e
- i \ , PN - To) 1
o | | 5 1\ M10 prof. 15 (4X) 8 i M
et B R e = ©))- Ly
il KA il N 0138173 5 tief S R
iy . &38H7x 3,5 deep <
— /— &38H7 prof. 3,5 (/==
1 [P 1 3107712 tief 35 y ;\L
1 \ J10F7X 12 deep i L |
ot J/ | \_ | o107 prof.12 i =
HEERA N i RN ©q
*— i A (17 i N wuﬂ‘“ =4 *oo
< T3 = < ™
Jd T I A S !
e 11—» - . ‘ ﬂsme ‘U—H * * —| 46005 |<=—
VE] M16 g ||l o
e Lot — y
-={ 26 =4—64—=1 = 30 *15i= Option Offnungswinkel Begrenzung 135
180 ! \/ Option Opening angle limitation *
I ca.207,9 19 Option Limitation de I'angle X
178 d’ouverture . .
M4 %8 tief beide Schaltfahnen getrennt einstellbar
M4x8 deep t2>c:jth trigges ipcjlebp[. adjustable .
rapeaux réglables séparémen
M4 prof. 8 Pneumatik-Anschluss G/, (B") ’ & .
(Alternativ) Greifer 6ffnen
Pneumatik-Anschluss M8 (Alternativ B1) Pneumatic connection G/, (B) Haltewinkel mit Klemmhalter (&712 mm)
Greifer 6ffnen ) ) (Alternatif) Open Gripper Bracket with clamp retention (dia 12 mm)
Pneumatic connection M8 (Alternatif B1) Raccord pneumatique G/, (B') Corniére support avec colliers (dia 12 mm)
Open Gripper (Alternative)
Raccord pneumatique M8 Ouverture de la pince
(Alternative B1) Ouverture de la pince
180— @100H7%2 tief
@10047X2 deep —= 30 f=—
“7 - 10047 prof. 2
66— (LT T
S E— - M12 (4x) wahlweise Durchgangs- % L }Fb RS
bohrung fiir M10 Schrauben * ot )7 45
M12 (4X) alternatively through hole = ‘ N o
} for M10 screw = @“'
= M12 (4X) alternatif trou de passage ST I I
V pour vis M10 9 : @?ﬁ 8
i 2’; ol -4 N
o © ® . .
N - D07 15 tief L === » ; L
! @10H7x 15 deep * fjg*\@@ @r@ 5
|| 1017 prof. 15 =417 1
e | o @
Pneumatik-Anschluss M8 (Alternativ A1) | L__wgr_/i ——tf
Greifer schlieBen
Pneumatic connection M8 (Alternatif A1) =] 32 l 30 |
~—69,28—— Close gripper 85 ‘
=—80=002 Raccord pneumatique M8 (Alternative A1)
Greifergewicht Ferme de la pince Ansicht X
Weight of unit 12,5 kg View X
Poids de la pince Vue X
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Zubehor

Accessories
Accessoires
BaugrolRe Seite
Size Page
Taille Page
Greiferfinger
Gripper fingers
Doigts
fiir 2-Finger-Greifer, Parallelbewegung mit Quernut 2 86
for 2 finger gripper parallel movement with transverse groove 3 87
pour pince a 2 doigts a mouvement paralléle avec rainure transversale 4 88
5 89
6 90
mit Verzahnung 2 91
with toothing 3 92
avec denture 4 93
5 94
6 95
fiir 3-Finger-Greifer, Parallelbewegung mit Quernut 2 96
for 3 finger gripper parallel movement with transverse groove 3 97
pour pince a 3 doigts a mouvement paralléle avec rainure transversale 4 98
5 99
6 100
mit Verzahnung 2 101
with toothing 3 102
avec denture 4 103
5 104
6 105
fir 2-Finger-Greifer, Winkelbewegung mit Quernut 2 106
for 2 finger gripper swivel movement with transverse groove 3 107
pour pince a 2 doigts 8 mouvement angulaire avec rainure transversale 4 108
5 109
6 110
Greiffinger Rohlinge fiir Greifer mit Verzahnung 2-6 111/112
Finger blanks for gripper with toothing
Ebauches pour doigts pour pince avec denture
Zentrierringe
Plugwasher 2-6 113

Bague de centrage
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Greiferfinger mit Quernut fiir 2-Finger-Greifer, Parallelbewegung
Gripper fingers with transverse groove for 2 finger gripper parallel movement
Doigts avec rainure transversale pour pince a 2 doits a mouvement paralléle

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande BaugréRe
0.510.02672 Sizes.
Greiffinger Ausfiihrung K"
AuBenspannung
: - g 28"
Gripper fingers type “K +‘ “T
External gripping D -
Doigts type «K» i P
A serrage extérieur Zyl.-Schraube T
: Cap. screw . o~
A i Vis cylindrique + A
o o 5o ]l —WiBx16 B ] i
! 1o
E 2 S DIN 912 < . - &
U = —] -I=1
B 2 o5 -~ A Y
510 X
€ o 2Y —8=-30
g5 °E 65
we g | 46 Greifweg 6 mm
S
—=1205 L Stroke
’ Course
Greiffingergewicht = 0,033 kg Stiick
Weight of finger = 0,033 kg/each
Masse d'un doigt = 0,033 kg/piece
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande Bgugréf&e
0.510.02671 Tailes
Greiffinger Ausftihrung ,G"
AuBenspannung
Gripper fingers type “G" ’ 2817
External gripping j ‘ W
Doigts type «G» = T
A serrage extérieur 7yl.-Schraube e
Cap. screw NI
2l ™M
A - Lili Vis cylindrique jL + Fﬁ
s s oe 8 [ e O T 0 [ o
S g o¢ DIN 912 ik - =R
B S o5 Yo B B &
o v cd * - I\
2o fu - L = = i
21 B |
= a
IS | 15 | oy 1 7
0 98 Greifweg 6 mm
Greiffingergewicht = 0,061 kg Stlick Stroke
Weight of finger = 0,061 kg/each Course
Masse d'un doigt = 0,061 kg/piéce
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande BaugroRe
0.510.02673 Tailes
Greiffinger Ausfiihrung 1"
Innenspannung
Gripper fingers type “I" 087
Internal gripping j 5'%
Doigts type «I» - L —T
A serrage intérieur Zyl.-Schraube I
Cap. screw o .
A* i Vis cylindrique * =
5 e so 1 —Wi5xi6 | LI E
S 2o DIN 912 < 1 1 Al
7 8 9= -~ w 1
S 2 <3
S %o P a
g £ 0% AN
“we g || Greifweg6 mm
U —— B S —
Stroke
=29 Course
Greiffingergewicht = 0,051 kg Stiick
Weight of finger = 0,051 kg/each

Masse d'un doigt = 0,051 kg/piéce
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Greiferfinger mit Quernut fiir 2-Finger-Greifer, Parallelbewegung
Gripper fingers with transverse groove for 2 finger gripper parallel movement
Doigts avec rainure transversale pour pince a 2 doits a mouvement paralléle

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande BaugroRe 3
Sizes
0.510.02675 Sizes.
Greiffinger Ausftihrung K"
AuBenspannung —17
Gripper fingers type “K *‘12‘+ | 206
External gripping 0 1888 55 |11
Doigts type «K» P
A serrage extérieur e |
Zyl.-Schraube T
A e Cap. screw ('q
ak Vis cylindrique * . . +
it M6x20 Ty = ©
™ 1|0 —
2Li% Loi g DIN 912 o ! - \
8 5 ol ™ 0 Q:\ <
8% 20 * = 4 i o«
o o cg =)
£ 8 | T T
£ 2
= — ] |—— = 77 - -
s “ 22 10 97 Greifweg 8 mm
Greiffingergewicht = 0,109 kg Stiick Stroke
Weight of finger = 0,109 kg/each Course
Masse d'un doigt = 0,109 kg/piéce
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande Baugrofe 3
Sizes
0.510.02674 Tailles
Greiffinger Ausfiihrung ,G"
AuBRenspannung *‘12‘*“)01 433*‘ 6t
Gripper fingers type “G" e D0 —21,5¢ f=—%
External gripping T
Doigts type «G» T L 4
A serrage extérieur Zyl.-Schraube ©
A il
i Vis cylindrique =1 =
o [ M6x20 Thigy it ©
° g 3g m¢ A DIN 912 i“N’ [ L1
8 5 o8 S == Q‘/ = !
2% 2 o * o 2
S % 5 o P =1
EpEt - =
&8 5 Zi= 49 36,5
[ v 125_| | 104 : Greifweg 8§ mm
129 Stroke
Greiffingergewicht = 0,191 kg Stiick Course
Weight of finger = 0,191 kg/each
Masse d'un doigt = 0,191 kg/piéce
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande Baugrofe 3
Sizes
0.510.02676 Tailles
Greiffinger Ausfiihrung " 16
Innenspannung »‘12‘+ j 6%
Gripper fingers type “I" L 556 45| <J (15
Internal gripping __
Doigts type «I» —T! Iy
A serrage intérieur Zyl.-Schraube T7T
L0
A il |
it ‘ Vis cylindrique * — | .
o [ M6x20 CLR ] I
TS Sy [ DIN 912 Lo [0 A *ou
32 &8 5c - ’%) < ¢
2 0 cd b *
© O E *
S o 5Y * *
g E e E —— = = |- 4><1—
w o e ‘—1 ‘
s - 22 87 1010\ Greifweg 8 mm
47 ‘ Stroke
- . _ . Course
Greiffingergewicht = 0,141 kg Stiick
Weight of finger = 0,141 kg/each

Masse d'un doigt = 0,141 kg/piéce
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Greiferfinger mit Quernut fiir 2-Finger-Greifer, Parallelbewegung

Gripper fingers with transverse groove for 2 finger gripper parallel movement
Doigts avec rainure transversale pour pince a 2 doits a mouvement paralléle

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande BaugréRe
0.510.02678 Sizes 4
Tailles
Greiffinger Ausfiihrung K"
AuBenspannung 15 o4
Gripper fingers type “K” 10,01 Py He
External gripping 1 @3 125 <r6—; .
DOIgtS type «K»_ BRI _/./'/
A serrage extérieur 7yl.-Schraube 5
El o i Cfap. screw c“\’d A
Vis cylindrique | i *
IRl M6x25 i it 39 g sy
a LaRa DIN 912 i - (;:j i §E LT
8« || o2l I R =
T =t ST 5o
f ] R
a A c
} a s s
—— = = - <—‘46—> —= 31,5 |= G a
8= b ‘ 100 Greifweg 10 mm
Greiffingergewicht = 0,265 kg Stiick 129 g
. . Stroke
Weight of finger = 0,265 kg/each Course
Masse d'un doigt = 0,265 kg/piéce
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande B_augrt'jﬂe
0.510.02677 Tailes 4
Greiffinger Ausfiihrung ,G" —=15 l~—A44
AuBenspannung l ES;B; I *‘ 6 -
Gripper fingers type “G" . ’ e
External gripping —— L
Doigts type «G» Zyl.-Schraube Dm
A serrage extérieur L Cap. screw < [==c A
T Vis cylindrique | ] ] *
Y i b M6x25 i il )
< (8481 DIN912 ! [l [T NEB 8 S®
«4 o > 7 8 9=
« < a4 b c9
4 == == T 5 oY
w ] 7 o E w0J
f 8 IR g
@ &s =
o i = == s 2
—— = ¢ = |- ‘ 66 f-— 49 ——|
—— 28 = —— 17| 135 .
Greiffingergewicht = 0,479 kg Sttick 169 Grelkfweg 10 mm
. . Stroke
Weight of finger = 0,479 kg/each Course
Masse d'un doigt = 0,479 kg/piéce
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande BaugréRe
0.510.02679 Tailes 4
Greiffinger Ausfiihrung 1 w16
Innenspannung 15 @ I
. ) 5188 4,5
Gripper fingers type “I" = = =T 18 = -
Internal gripping L. |
Doigts type «I» ] ) T
A serrage intérieur Zyl-Schraube
ISHPA Cap. screw LQ¢
T, . S BV A
Vis cylindrique ‘ *
T T T T 1
[ M6x25 o [ & iR ? 5 o so
§~¢ (s DINO12 * e . -
N < o 3 2% =9
%) © T ©
c F O
f * f ¢ S EAaC
o o  c
1 w e 9
—— = = == — | —— G a.
Greifweg 10 mm
=154 ja—— 0
Greiffingergewicht = 0,289 kg Stiick <—56—>] gt(;ﬁlr(see
Weight of finger = 0,289 kg/each

Masse d'un doigt

0,289 kg/piéce
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Greiferfinger mit Quernut fiir 2-Finger-Greifer, Parallelbewegung
Gripper fingers with transverse groove for 2 finger gripper parallel movement
Doigts avec rainure transversale pour pince a 2 doits a mouvement paralléle

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande B_augrél'&e
0.510.02681 ?‘Z_ﬁs
- . —— 24 |=— —=—126,5 [=— aiies
Greiffinger Ausfiihrung ,K“ 6001 Tlgre
AuBenspannung —— 0o —— t T
Gripper fingers type “K" T ] T
External gripping AT
Doigts type «K» | I Zyl.-Schraube
A serrage extérieur L Cap. screw 0 A
£ R Vis cylindrique “4 * *
il T .
[SaEE i il T 0 SO
< Al | '\[;ll?\i%?z 1 + [ 2egop
%) 2 8 U=
¢ & S 82 cg
s == b— © T © n
* ~ [ o ] o E Lo .‘.’_"QUJ
3 © © £ 0O«
a o c
—O- == = ¢ we
} 5
— - = = |—-— <—‘53—> = 35 =]
=38 -8 125 Greifweg 16 mm
Greiffingergewicht = 0,560 kg Stiick 161 Stroke
Weight of finger = 0,560 kg/each Course
Masse d'un doigt = 0,560 kg/piéce
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande BaugroRe
0.510.02680 ——| 24 [=— ~—57,5 Sizes
6001 *‘SHB Tailles
Greiffinger Ausfiihrung ,G" —— +0.03 —= 355 ¢ [0 P
AuRenspannung - A
Gripper fingers type “G" T N
External grippin
Doiet tg PPG & I I Zyl.-Schraube
L Olg S ype «G» Ly 0|
A serrage extérieur ool C_ap. s_creV\_/ C’>¢ I | * A
il Vis cylindrique 1 i +
L weeo oo ] R gyl
< FE- DIN 912 SEL T
© & 5 25c9
— — © 5 S
| 2 | 1L e
[T} ® &7 ¢
< nwa 5
g g
© == f === ©
—— = ¢ = |- ‘ 84 64
- 128 |20 Greifweg
Greiffingergewicht = 0,929 kg Stiick 38 20 ;Zg 16 mm
Weight of finger = 0,929 kg/each Stroke
Masse d'un doigt = 0,929 kg/piece Course
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande BaugroRe
0.510.02682 ——| 24 = Sizes
Tailles
cepe - " +0,01 = 26,5 25 -
Greiffinger Ausfiihrung ,I| 1003 ghe ‘ T
Innenspannung T 45 == 22— T
. . uyn [ 9 L - o —
Gripper fingers type “I 1N L
Internal grippi I
I; (.er:at grlppllng I I Zyl.-Schraube
Doigts type «l»
A serrage intérieur L Cgp. sFrevy To) A
g il s Vis cylindrique ooL‘ *
0L Ma2o ! =
[EEEEl i SR R i T 0 SO
o |mlE DIN 912 be | [ 5 [ ool 2838
<°¢ * N ™ 7 &8 8=
s I o v cg
- | e S La
I | o 815 8o0¢%
- | ° &8 S
i 5 0=
] 18 Greifweg 16 mm
Stroke
=38 = =—62—— 18 Course
Greiffingergewicht = 0,663 kg Stiick ‘3‘7>

Weight of finger

Masse d'un doigt

0,663 kg/each
0,663 kg/piece
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Greiferfinger mit Quernut fiir 2-Finger-Greifer, Parallelbewegung

Gripper fingers with transverse groove for 2 finger gripper parallel movement
Doigts avec rainure transversale pour pince a 2 doits a mouvement paralléle

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande BaugroRe
0.510.02688 30 = Sizes.
Greiffinger Ausfiihrung K" g B 72 ‘ . i
Au-Bensp-annung ./4:’—:,/_/ 11,5—» 30,5T 30 |=— 8he ////
Gripper fingers type “K” T = - =
External gripping | I AT
Doigts type «K» | Zyl.-Schraube
A serrage extérieur Iy Cap. screw ({% A
i i Vis cylindrique I * +
R =TT T v SO
geb B Azl M8x35 L o i i a2 98 38
o el | ig DIN 912 aliea] IR o NES§ gl
°°¢ 10 N * o B g
S R R o N2 . 2% 2o
* S I | A N S Az
) |~—50—] &% =
i Tt
-O- ——] -——
—— = = |——-— — 22 170
P 214 Greifweg 20 mm
Greiffingergewicht = 1,102 kg Stlick Stroke
Weight of finger = 1,102 kg/each Course
Masse d'un doigt = 1,102 kg/piece
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande Baugrole 6
—— 30 |=— Sizes
0.510.02687 6201 le— 03 Tailles
Greiffinger Ausfiihrung ,G" By <51,5| 30 |~ g i
AuBenspannung T 32 5' S e |
Gripper fingers type “G" B
External gripping | I Zyl-Schraube T
Doigts type «G» C-ap. screw 0 A
A serrage extérieur Yl Vis m¢ *
cylindrique M + o
T 1 © =)
I M8x35 I * HEH NEET®
o i fad DIN 912 [ [ 288
o0 0y 2.2c 3
2 & fe<s50
D c ol 5
< ©.E0
* N f g§EO0 %
- wa o
763# ¢
— - = = |- —= 25 206 Greifweg
Greiffingergewicht = 1,665 kg Stiick | 4¢ | 256 20 mm
Weight of finger = 1,665 kg/each Stroke
g 8_ g/ * Course
Masse d'un doigt = 1,665 kg/piece
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande Baugrole
—— 30 |=— 245 Sizes
0.510.02689 5001 m ’ T 30 [« Tailles
Greiffinger Ausfiihrung 1" By I 8 1 d 345 P
Innenspannung i 55 |1 ' o
Gripper fingers type “I" T '
Internal gripping | I T
Doi Zyl.-Schraube
Doigts type «I» 0 A
A serrage intérieur =i = Cap. screw m¢ *
Vis cylindrique - N 1L - C S oo S o
i il — [N i [N T T [N i c O 5 o
A | A M8x35 N : s € ©
o B OB anMias! ﬁiﬁ NS
<& Y o 2T 209
| ] S g EAT
* 1 o a 'a c©
! < “w a5
1 i I
- }
—— = = |—— — 22 <7§trei:,veg 20 mm
roke
(=406 =] —| 22 |- Course
Greiffingergewicht = 1,290 kg Stiick 100,5
Weight of finger = 1,290 kg/each

Masse d'un doigt 1,290 kg/piéce
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Greiferfinger mit Verzahnung fiir 2-Finger-Greifer, Parallelbewegung
Gripper fingers with toothing for 2 finger gripper parallel movement
Doigts avec denture pour pince a 2 doits a mouvement paralléle

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande Baugrole 2
Sizes
0.510.04890 sizes
Greiffinger Ausftihrung K" 7
AuBenspannung P L —T
Gripper fingers type K" ’ — T
External gripping Zyl.-Schraube * 'E_,—
Doigts type «K» Cap. screw @)TD% A
A serrage extérieur Vis cylindrique ® * — *
W b DIN 912 i ! g8 gt
[2)] a v cg
+ ®» w0 Q:\ T g ©Y
i = = S w03
I | T - s PAT
20-0,05 L% & g
— - =01 — |—— =
22 ——10—=-39,8 .
| 598 6,3 | _Verstellbereich
| 7.4 é[djustjbili'ty[
Greifweg 6 mm ‘ L age dereglage
Greiffingergewicht = 0,060 kg Stiick Stroke
Weight of finger = 0,060 kg/each Course
Masse d'un doigt = 0,060 kg/piéce
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande Baugrole 2
Sizes
0.510.01104 sizes
Greiffinger Ausfiihrung ,G" i 7= [
AuBenspannung A L |
Gripper fingers type “G" i T
External gripping Zyl.-Schraube + E i
. Cap. screw @] A
Doigts type «G» . S o) = *
A serrage extérieur EE Vis cylindrique = + o o S
M6x16 < Biii| 4 [im S ec°%
Ln+ = DIN 912 i Lo bil , 7 8 8¢
N ! o o cy
L i e~ B
| R BEEEEE
oS - 1l 1&g 3
s . & =
o 2039
A 20 L 12,5 | 59 106 hss Verstellbereich
| """ Adjustability
162,6 .
Greifweg 6 mm L Plage de réglage
Greiffingergewicht = 0,190 kg Stiick Stroke
Weight of finger = 0,190 kg/each Course
Masse d'un doigt = 0,190 kg/piéce
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande BaugroRe 2
Sizes
0.510.04890 e Sizes.
Greiffinger Ausfiihrung 1 - L —T
Innenspannung T IS C
Gripper fingers type “I" Zyl.-Schraube * -E
Internal gripping Cap. screw rU\_% A
Doigts type «l» A Vis cylindrique e * - *
A serrage intérieur ik, “M6x16 ? < T MK -"é“ § = %o
m* HE DIN 912 o ; ‘ 7 & S5
8o R '3 59
c o .25
—— <—'°’1 . | —— = Qe
0 10 5 &
] e -~ 234 .
L ‘22’21,1,1 Ver.stellb?relch
4 Adjustability
[ 4‘9 Plage de réglage
71,2
Greifweg 6 mm ‘ ‘
Greiffingergewicht = 0,060 kg Stiick Stroke
Weight of finger = 0,060 kg/each Course

Masse d'un doigt

0,060 kg/piéce
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Greiferfinger mit Verzahnung fiir 2-Finger-Greifer, Parallelbewegung
Gripper fingers with toothing for 2 finger gripper parallel movement
Doigts avec denture pour pince a 2 doits a mouvement paralléle

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande Baugrole 3
Sizes
0.510.04890 Tailles
Greiffinger Ausfiihrung K"
AuBenspannung
Gripper fingers type “K" I
External gripping e P S
Doigts type «K» ' Zyl.-Schraube T 7
A serrage extérieur Cap. screw + md
Vis cylindrique ~ ,—4 * A
EE M6x16 T i I | 28 3¢
© Nz DIN 912 * T L L - § %‘8&0
! 8o [ ZE 25
* T = =1 ® S =
+ i L TR
o 2039 &r¢37 &g 5
0 e 9
A - L | 57 15,8 Ver-stellb-erelch 5
|| 88.6 Adjustability
Greifweg 8 mm ’ Plage de réglage
Greiffingergewicht = 0,060 kg Stiick Stroke
Weight of finger = 0,060 kg/each Course
Masse d'un doigt = 0,060 kg/piéce
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande Baugrole 3
Sizes
0.510.01104 Tailles
Greiffinger Ausfiihrung ,G"
AuBenspannung I
Gripper fingers type “G" — ////
External gripping Zyl.-Schraube 7]
Doigts type «G» C?p. s-creV\-/ * md A
A serrage extérieur Vis cy]mdnque ~ * | ,—4 *
E; M6x16 T ] [ 233%
© N DIN 912 = por ) 5 g oX
% L T TR S B E 2
[Te} F— 0 — |7 |—— F— | g T 8 g
* & N“* 1 € 2.2
o == BN =N g8 £ 0z
= =
) |e0sp 50 o
A - L 12,5 | 104 <19 Ver-stellbt-erelch
| 167 Adjustability
Greifweg 8 mm ‘ L Plage de réglage
Greiffingergewicht = 0,190 kg Stlick Stroke
Weight of finger = 0,190 kg/each Course
Masse d'un doigt = 0,190 kg/piéce
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande BaugroBe 3
Sizes
0.510.04890 Tailles
Greiffinger Ausfiihrung 1"
Innenspannung //
R
Gripper fingers type “I" o — T
Internal gripping Zyl-Schraube T 7=
Doigts type «I» E Cap. screw (—rr(‘il
A serrage intérieur Vi P o + ©| A
is cylindrique ~ * | | | ,—‘ *
ih M1 = T TY3%
o EE DIN 912 IR T"‘l - 2T
! 3o ) 2 L5
=1 7 TS E
* L§7 | I E 2T
©c S O«
T L20ge 10/l | &5 E
\ =
. 22 - 86,6 ) ©
*‘ oo 119 Verstellbereich
|~ a0 | Adjustability
Greifweg 8 mm 482 Plage de réglage
Greiffingergewicht = 0,060 kg Stiick Stroke

Course

Weight of finger 0,060 kg/each

Masse d'un doigt = 0,060 kg/piéce
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Greiferfinger mit Verzahnung fiir 2-Finger-Greifer, Parallelbewegung
Gripper fingers with toothing for 2 finger gripper parallel movement
Doigts avec denture pour pince a 2 doits a mouvement paralléle

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande BaugréRe
0.510.01105 Sizes.
Greiffinger Ausfiihrung , K" Qi
AuBenspannung — ]
Gripper fingers type “K" —T
External gripping Zyl.-Schraube —
Doigts type «K» C-ap. Sf:reV\-I * A
A serrage extérieur Vis cylindrique Q + *
- M8x20 pion by T W SO
DIN 912 © R 55 of
k7] )
8 8 [ S Q:\ P et [ -‘E -§o § $
T = FL
a s c
| w.a o
= [«
]
332 |=
=15 {=— 49—
\ 79 15,8 Verstellbereich
| | 111 Adjustability
Greif 10 Plage de réglage
Greiffingergewicht = 0,160 kg Stiick Stre1kweg mm L ¢ s
. ) roke
Weight of finger = 0,160 kg/each Course
Masse d'un doigt = 0,160 kg/piéce
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande BaugroRe
0.510.01106 o Taies
Greiffinger Ausfiihrung ,G" - —
AuBenspannung Zyl.-Schraube N Dm
Gripper fingers type “G” Cap. screw * [==© A
External gripping Vis cylindrique ¢ + *
PP i Moo | el T g3
A serrage extérieur < 14 DIN 912 S * e 8 5 o8
© 4 ~ [ _8 E é GV'))
» * == 8 —| O |—— < ——= } g -EO z%
N~ -== 1 =7 & £ 0o
a a c
3 v a5
1 | = o
D- == =1 g
L1
35 25 —loss Verstellbereich
L {7 129 | Adjustability
Plage de réglage
163
Greifweg 10 | 210,6
Greiffingergewicht = 0,440 kg Stiick relkeg4mm> L
. . Stroke
Weight of finger = 0,440 kg/each Course
Masse d'un doigt = 0,440 kg/piece
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande BaugroRe
0.510.01105 . Tailes
Greiffinger Ausfiihrung ,I" ’
Innenspannung — 332 |=
Gripper fingers type “I" = L
Internal gripping T
Doigts type «l» ZyI.-Schraube T ——
A serrage intérieur Cap. screw + A
Vis cylindrique Q * *
M8x20 o - T 0 SO
DIN 912 © uE -t § 0%
0 = o a_J
88 & LR
} | § E0¢
L n & 5
! s
‘106 5
»‘ \32\'1 119 Verstellbereich
Greiffingergewicht = 0,160 kg Stiick GrelfkvM»‘ |- é\]djustjbili’tyl
i ; Stroke age de réglage
Weight of finger = 0,160 kg/each Course

Masse d'un doigt = 0,160 kg/piéce
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Greiferfinger mit Verzahnung fiir 2-Finger-Greifer, Parallelbewegung
Gripper fingers with toothing for 2 finger gripper parallel movement

Doigts avec denture pour pince a 2 doits a mouvement paralléle

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande BaugréRe
0.510.01107 o sizes
Greiffinger Ausfiihrung K" I L1 ////
AuBenspannung T ——
Gripper fingers type “K" L) o
External gripping Zyl.-Schraube + ; A
Doigts type «K» Cap. screw <\| *
A serrage extérieur EE Vis cylindrique S * — 47 —=] L
Ly ed —° c U Uw
4T M10x25 o it I S5 o
3 || DIN6912 T T A 4B 3
Q Q:‘ i T 2o
o A | __| 1]l - c ?:O 51:)
+ el [ 0l BETs
° | s <
< e =
259 [
T $\17 17193 038 Verstellbereich
=38 || 160.4 | Adjustability
. ’ Plage de réglage
Greiffingergewicht = 0,350 kg Stiick Greifweg 16 mm L
Weight of finger = 0,350 kg/each gt(;ﬁlr(see
Masse d'un doigt = 0,350 kg/piece
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande BaugroRe 5
Sizes
0.510.01108 - [
Greiffinger Ausfiihrung ,G" P i
AuBenspannung T "
Gripper fingers type “G" g N
External gripping Zyl.-Schraube * ;
. A
Doigts type «G» Cap. screw N [ ° *
A serrage extérieur =+ Vis cylindrique | 99 N¢ IR
TR T Mioxes T T § S o &
< |[E==%]| DIN 6912 , e e , 25 cg
@"i I o T [ 1835
oo .2
15 . « i T ] § 282
H = == : a o c
* S ! * 1 wa 5
- i \ = A
S R SV 1 o
| i |
O i =1 i |
—=1308%5}=— _ | 280 |
Greifweg 16 mm ‘ ‘ 177 ‘ 317 ‘ Verstellbereich
Greiffingergewicht = 0,780 kg Stiick Stroke - T Adjustability
Weight of finger = 0,780 kg/each Course Plage de reglage
Masse d'un doigt = 0,780 kg/piéce
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande Baugrole 5
Sizes
0.510.01107 | [ )
Greiffinger Ausfiihrung 1 ] e
Innenspannung T o —
Gripper fingers type “I" | I ]
Internal gripping Zyl.-Schraube * =) A
ADoigts type «b» Cap. screw « *
serrage interieur =$Ea M12)/i52c5y|indrique s} + | ‘«47+ ——{1 1= g ch 3 g(;o
X » \lj L | = o U=
g.i r(| DIN 6912 R = — A% c9
8 4 < | £ w2
E f | s .E O«
* o ! i & g -?,
(<] | | = a
o 1 ‘ S
* i i
— 25i8(1)5 —{ 17 |-—
$\ 361 4317 Verstellbereich
— 38— | 05— | Adjustability
. ’ Plage de réglage
Greiffingergewicht = 0,350 kg Stiick Grellf(weg 16 mm L
. . Stroke
Weight of finger = 0,350 kg/each Course

Masse d'un doigt 0,350 kg/piéce
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Greiferfinger mit Verzahnung fiir 2-Finger-Greifer, Parallelbewegung
Gripper fingers with toothing for 2 finger gripper parallel movement
Doigts avec denture pour pince a 2 doits a mouvement paralléle

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande - BaugroBe
_ — ;
0.510.01109 P P Sires

s T L ailles
Greiffinger Ausfiihrung ,K* ] L
AuBenspannun

: P- 8 nyen Ei
Gripper fingers type "K
External gripping Zyl.-Schraube I * A
Doigts type «K» Cap. screw h
A serrage extérieur %EE% Vvis cylindrique * 58 "% é" -qéj %
— 1 S, ™ il T b =
—= M12x30 Q L R AR 4% <3
o | 1 DIN 912 — = B C o 2o
1 & 13l ‘ § 02
™ | | — |—— ] ‘ 2 s €
ST | ~e g
* 0 ! ©
~ 1
1
-O- V =] E-—] L
—Lagamld_ |l
30 \ 22 % Verstellbereich
|~ 46— 140 31,7 [

m ) B || 2036 Adjustability
Gre-lfflnger-geWICht = 0,680 kg Stiick Greifweg 20 mm ‘ L Plage de réglage
Weight of flnge.r = 0,680 kg/efjch Stroke
Masse d'un doigt = 0,680 kg/piéce Course
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande Baugrofe 6

—T Sizes
0.510.01110 L —T _//,/>/‘/ Tailles
Greiffinger Ausfiihrung ,G" _——— o
AuBenspannung T
Gripper fingers type “G”
External gripping Zyl.-Schraube .
Doigts type «G» Cap. screw | | *
A serrage extérieur Vis oy 112 N v g =9
HE cylindrique I c g2 g oo
§ —— T T Bh 8 o=
1T M M12x30 | il [ 42 =9
7]l piIN912 ] Y e | S @
7y | g b 3£ 0%
< \ = (=%
+ T % °
] <2 9
i ©
| ¢
O |
Greiffi icht = 1.450kg | CoaT Greifweg 20 | 5283 | | Verstellbereich
reiffingergewicht = 1, rerfwe, mm t
ger sk B L46J . & | 199 | 39,7 |moisteTEreIC
Weight of finger = 1,450 kg/each gtro € é]dJUStjb'l',tyl
Masse d'un doigt = 1,450 kg/piéce ourse age de reglage
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande  BaugréRe
0.510.01109 I ]
Greiffinger Ausfihrung 1I* — o
Innenspannung |—==—| T I
Gripper fingers type “I"
Int | grippi
n (.erna gripping Zyl.-Schraube I A
Doigts type «l» Cap. scre i | *
A serrage intérieur ) p- ) W < ~— 58 — = — (13— T g =2y
ziﬁz Vis cylindrique * | § = e
Ao M12x30 Q| A AL { 23 cg
A DIN 912 i —— —— i g9 fu
1 3 & | EEaT
(aV] ! —_ -
™ i o o c
SHN | 2 g 8
* T 1 o
~ 1
\
-5~ ! 1
— N
] Az 4 ggy | esebereic

- . . justability
Greiffingergewicht = 0,680 kg Stiick Greifweg 20 mm 123,6 Plage de réglage
Weight of finger = 0,680 kg/each st k4—J L

roke
Masse d’'un doigt = 0,680 kg/piéce Course
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Greiferfinger mit Quernut fiir 3-Finger-Greifer, Parallelbewegung

Gripper fingers with transverse groove for 3 finger gripper parallel movement
Doigts avec rainure transversale pour pince a 3 doits a mouvement paralléle

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande BaugrdRe
0.510.02672 Sizes.
Greiffinger Ausfiihrung K" r
AuRenspannung *‘ 08’y
Gripper fingers type “K” 6—5>‘ v
External gripping . || 5%
Doigts type «K» |+ .
A serrage extérieur T Zyl.-Schraube
Cap. screw
N ™
* ‘ A* L Vis cylindrique
‘ % I (Y)" ﬁ
0 L} | ! 5 o -0 m¢ : M5x16
- E 2 o» DIN 912
" 1 FE T
f f Es 52
s £ O«
Greifweg 6 mm 20i+ & & 5 e
o
25= = a
Stroke ©
Course
Greiffingergewicht = 0,033 kg Stiick
Weight of finger = 0,033 kg/each
Masse d'un doigt = 0,033 kg/piéce
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande BaugroRe
0.510.02671 Sizes
o . " —115,5 allles
Greiffinger Ausfiihrung ,G ’*gs**,;
AuBenspannung |[T5re
Gripper fingers type “G" T ;
External gripping T 7yl-Schraube
Doigts type «G» Cap.
A serrage extérieur N* °’J+ o A W Viaspcyslfr:?j‘ll"i’que
Pk [
| i | 193] M5x16
T f = 28 38® DIN 912
S = S & oF
Q o 2323 |
| = £Z 5@ o
- * € w03 T
28 CE
428’ w a 6 — ==
—10l<—37—— 5 = 1

Greiffingergewicht
Weight of finger
Masse d'un doigt

Greifweg 6 mm_|

47

Stroke
Course

0,061 kg Sttick
0,061 kg/each
0,061 kg/piéce
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Greiferfinger mit Quernut fiir 3-Finger-Greifer, Parallelbewegung
Gripper fingers with transverse groove for 3 finger gripper parallel movement
Doigts avec rainure transversale pour pince a 3 doits a mouvement paralléle

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande BaugroRe
0.510.02675 Sizes
Greiffinger Ausftihrung K" ——17
AuBenspannung l ng +‘12[+
Gripper fingers type “K” 2.5, <J o 58
External gripping
Doigts type «K» T T
A serrage extérieur T Zyl.-Schraube
£¢ Al Cap. screw
A e . . .
** s, Vis cylindrique
0 T HVIH
© i ©f [l M6x20
3 % i 28 3h m} T DIN 912
P §535 o
p— [ o
[} o v @
+ + 51
| 23 |=— § g- a = == |——
Greifweg 8 mm |<-33 = v o ‘g_ | 20 =
Stroke ——fi0l= 40,51 ©
Course '
s . =—250,5—=
Greiffingergewicht = 0,109 kg Stiick
Weight of finger = 0,109 kg/each
Masse d'un doigt = 0,109 kg/piéce
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande BaugroRe 3
Sizes
0.510.02674 o Sizes.
Greiffinger Ausfiihrung ,G" ‘33" 6He ‘ ho,m
AuBenspannung —=21,5¢ |=—=® el D003
Gripper fingers type “G” [ e
External gripping 17 : 2yl.-Schraube
Doigts type «G» o .
A serrage extérieur N'L A e C-ap. screw
* | ok Vis cylindrique
0 i o [ M6x20
I B h‘\.’ T Y3 L°¢ L DIN 912
5 = - £ 58 I
& ] £ 252 |
| 4= E % g &
— | § £ 0=
58 ¢
. <3675> = 8_ —— = = |—-—
S
Greifweg 8 mm 49 I RPN I
Stroke 12,5 ‘ 54
Course ‘
66,5
Greiffingergewicht = 0,191 kg Stiick
Weight of finger = 0,191 kg/each

Masse d'un doigt

0,191 kg/piece
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Greiferfinger mit Quernut fiir 3-Finger-Greifer, Parallelbewegung
Gripper fingers with transverse groove for 3 finger gripper parallel movement
Doigts avec rainure transversale pour pince a 3 doits a mouvement paralléle

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande BaugroRe
0.510.02678 Sizes 4

Greiffinger Ausfiihrung K"

Auf
uBenspannung 25| . Lo s
Gripper fingers type “K” T
External gripping | T L
Doigts type «K» T Zyl.-Schraube
A serrage extérieur —
A xt [o, ) ISHPA Cap. screw
} ‘ | Vis cylindrique
o I M wexs
E2ol I [ i $—¢ RN DIN 912
c 2 2o ] o
s 2at ! < *
a o c
58 f _l.
6 a — 31’5 |—— e = ¢ = |-
Greifweg 144!5> ‘<7524>
Greiffingergewicht = 0,265 kg Stiick 10 nl1(m ! 66,5
Weight of finger = 0,265 kg/each gtc;tjrsee
Masse d'un doigt = 0,265 kg/piéce
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande BaugroRe
0.510.02677 dizes
Greiffinger Ausfiihrung ,G" ~—44 ——{15 |=—
AuBRenspannung 325$‘ 64 ‘ ‘ 1888
Gripper fingers type “G" ' ok -
External gripping R i
Doigts type «Go - Zyl.-Schraube
A serrage extérieur A ,“\’lt | @) Lh Cap. screw
* * | i Vis cylindrique
) i 4 | M6x25
IR o [ ! < [ DIN 912
g O | R
2 8 9t 2. o ©
0 = v
a v c? o | __| &4 N
g o ,E b ~ o b
sE2C B | e |3 *
F5°E o
s = i
. 66 S Py ) S
Grelfweg — - 17‘%69‘54 —| 28 |==—
- . . 1omm |
Greiffingergewicht = 0,479 kg Sttick " | 86,5
Weight of finger = 0,479 kg/each gtc:ﬁrsee

Masse d'un doigt 0,479 kg/piece
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Greiferfinger mit Quernut fiir 3-Finger-Greifer, Parallelbewegung
Gripper fingers with transverse groove for 3 finger gripper parallel movement
Doigts avec rainure transversale pour pince a 3 doits a mouvement paralléle

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande

0.510.02681

BaugroBe
Sizes
Tailles

. . ——126,5 |=— —=—1 24
Greiffinger Ausftihrung K" 6.5 ghe 6:001
AuBenspannung % —— 0o
Gripper fingers type “K" — T |
External gripping AT
Doigts type «K» I I Zyl.-Schraube
A serrage extérieur ) N
A * CQL¢ g Cap. screw
' fL i Ly Vis cylindrique
U 0 Do © i * l{ﬂ“ ,HL _Viscylindriq
S e7°% s 1 <« Al M8x20
7 2 905 ? A o <°¢ DIN 912
Qo v o | __ 7 Al
g 2, RL | FE
§ £02 © <35~ 8 f
&8 5 ¢ = ¢
= a
5 %
f— 53— — = | = |-
Greifweg 118 ‘« 64,5—=— — 38
B _ ) 16 mm \ 825
Greiffingergewicht = 0,560 kg Stiick Stroke .
Weight of finger = 0,560 kg/each Course
Masse d'un doigt = 0,560 kg/piéce
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande, g2 g e D4 (= BaugroRe 5
’ Sizes
H8 +0,
0.510.02680 e e L lean R
Greiffinger Ausfiihrung ,G" - LT
AuBenspannung N ]
Gripper fingers type “G"
External gripping © I I Zyl.-Schraube
Doigts type «G» A * m'L‘ I S i P Cgp. s_crevy
A serrage extérieur ! 1 ~ Ll L:‘ Vis cylindrique
U 0 SO o S sl iual
] 00 « [ 30 e M8x20
§ 5 oc L] ! T DIN 912
2% 23 & Q
©c T © | __
E%is 3
o £ 0O« - Q *
Fgf % 2
g g 64
© == f ©
84 —— = ¢ = |-
Grelfweg —=1 20 L793,54> |38 =
Greiffingergewicht = 0,929 kg Stiick o mm ! 13,5
! Stroke
Weight of finger = 0,929 kg/each  Course

Masse d'un doigt 0,929 kg/piéce
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Greiferfinger mit Quernut fiir 3-Finger-Greifer, Parallelbewegung
Gripper fingers with transverse groove for 3 finger gripper parallel movement
Doigts avec rainure transversale pour pince a 3 doits a mouvement paralléle

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande BaugroRe
0.510.02688 0 - SES
Greiffinger Ausfiihrung K" 72 6195
AuBenspannung ——30,5¢ 30 |=—-8% =T
o 11,5 | O
Gripper fingers type “K” ~ |l T
External gripping B | I
Doigts type «K» Zyl.-Schraube
A serrage extérieur A 0 I Cap. screw
f mL$ | il Vis cylindrique
T Y sg Q = Tl M8x35
§ E oF o allns ! o [g-L e DIN 912
B 8 Ot o 5| T h
S 2 c3 * & C\l
2T B [V R i
= e 8 i 1=
c 2T 2 i
S a & | < 50— 1) *
& g
© ——] f -O-
Greifweg {0 e 87— = —— = ¢ = |-
20 mm
iee . . 109 | 46 —=|
Greiffingergewicht = 1,102 kg Stlick ~ Stroke
Weight of finger = 1,102 kg/each Course
Masse d'un doigt = 1,102 kg/piece
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande 03 —= 30 |=— BaugréRe 6
e 03— = 6194, SlZ_eS
0.510.02687 etsm a0 L g ASSEL _ Failles
Greiffinger Ausfiihrung ,G" el 3054/ L T
AuBenspannung ’ P 7]
Gripper fingers type “G" T | I
External gripping © Zyl.-Schraube
Doigts type «G» A* ) cWhipes Cap. screw
A serrage extérieur *7+ - Vis Cylindrique
T 0 SO ~ i i1 ——
o %) [ [ e ek M8x35
§E ¢ h [ ] f ol i DIN 912
[T o -
£ |1 2 8 “
£ 5e 0 5 =2
s&as & f *
a ‘o c -
w5 ~— 68—~ =
= o ©
i !
7694
Greifweg | | 25 105 == =
10 mm
oee . " 130 (=46
Greiffingergewicht = 1,665 kg Stiick  stroke
Weight of finger = 1,665 kg/each ~ Course

Masse d'un doigt

1,665 kg/piece
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Greiferfinger mit Verzahnung fiir 3-Finger-Greifer, Parallelbewegung
Gripper fingers with toothing for 3 finger gripper parallel movement
Doigts avec denture pour pince a 3 doits a mouvement paralléle

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande BaugréRe
0.510.04890 Sizes
Greiffinger Ausfiihrung ,K* Verstellbereich 6.3
Aullenspannung Adjustability r P
Gripper fingers type “K* Plage de réglage | L.— i
External gripping * 7 7~ Zyl.-Schraube
Doigts type «K» A o) Cap. screw
A serrage extérieur * ® + == Vispcylindrique
T 0 SO o EE M6x16
S 2o B |y o L DIN 912
2825 g1 & | w 1
|°5 52 Tw X7 -
E%Ze |9 = I
< g_ Q= ! ‘ * -0,05
” s B —={ 1234 |=— — <2047
S —=10421,9 (= 22 |-
<‘§1,g>
—— 38,2+
Greifweg 6mm_| |
Greiffingergewicht = 0,060 kg Stiick Stroke
Weight of finger = 0,060 kg/each Course
Masse d'un doigt = 0,060 kg/piéce
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande BaugroRe 2
Sizes
0.510.01104 Verstellbereich _ ..o Tailles
Greiffinger Ausfiihrung ,G" Adjustability ’ )
-
AuBenspannung Plage de réglage ’///r —
Gripper fingers type “G" ——7 =
External gripping * =] Zyl-Schraube
. A X0) Cap. screw
Doigts type «G» + ® — . S
A serrage extérieur - * QE we
288w = pae! i M6x16
8 S of ‘ LI © '-°+ L DIN 912
37 c0 ? N )
©T T © <t =
E 00 .2% © o i o *
£5° |71 « O
~E S ! = i
G B T o | 203%
Eﬁ | 55 4 22 L
|
83,3

Greifweg 6 mm ‘$

Greiffingergewicht 0,190 kg Sttick Stroke
Weight of finger = 0,190 kg/each Course
0,190 kg/piéce

Masse d'un doigt
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Greiffinger mit Verzahnung fiir 3-Finger-Greifer, Parallelbewegung
Fingers with toothing for 3 finger gripper, parallel movement
Doigts avec denture pour pince a 3 doigts a mouvement paralléle

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande B_augréBe
0.510.04890 Tailes
Greiffinger Ausfiihrung K"
AuBenspannung Verstellbereich 15,8
Gripper fingers type “K” . o —
S~ Adjustabilit
Extomal gnpping dustabilty | |t i
Doigts type «K» I 7= Zyl.-Schraube
A serrage extérieur * g Cap. screw
A A . - -
~ ‘—‘ Vis cylindrique
* j i e EE M6x16
Tgze 1T | i DIN 12
85 0l o) 2 O L{w
0n = O 21_.) [SeIT) ] vl —
2 .2 cg [aV) —]
2% Zo * *
c % 20 *
8 £0¢ } 10 209
A = = —— 20’54— — ——— L
§ - | Tals
s - —1 305 |=— 22
) |—46,3 |
Greifweg 8 mm |-
Greiffingergewicht = 0,060 kg Stiick Stroke
Weight of finger = 0,060 kg/each Course
Masse d'un doigt = 0,060 kg/piéce
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande BaugréRe 3
Sizes
0.510.01104 sizes
Greiffinger Ausfiihrung ,G" 19 |=—
AuBenspannung
Gripper fingers type “G" o —
External gripping ——{7 = Zyl.-Schraube
Doigts type «G» * Dmen) Cap. screw
A serrage extérieur A + ~ * I Vis cylindrique
T= Ty ﬁhi EE M6x16
T g 32y 3 i o N DIN 912
SEo¢ 5 !
QS 05 < + = g4
22 cg ©g =
2% 82 | YL & f
g £0¢ * == * -0
K= ) -0,05
S - 12,5 | %9 7 =
»" 54 »j 22 L
. 85,5
Greifweg 8 mm |
Greiffingergewicht = 0,190 kg Stlick Stroke
Weight of finger = 0,190 kg/each Course

Masse d'un doigt 0,190 kg/piéce
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Greiffinger mit Verzahnung fiir 3-Finger-Greifer, Parallelbewegung
Fingers with toothing for 3 finger gripper, parallel movement
Doigts avec denture pour pince a 3 doigts a mouvement paralléle

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande
0.510.01105
Greiffinger Ausftihrung K"

AuBenspannung

Verstellbereich _ 158 _
Adjustability

Baugrole
Sizes
Tailles

4

Gripper fingers type “K” Plage de reg[ag’e’///_/- i
External gripping Zyl.-Schraube
Doigts type «K» A + =) Cap. screw
A serrage extérieur * Q + R Vis cylindrique
U g oY Y :QE M8x20
SgoY © =y DIN 912
%8 8¢
§2:7 sl % 8
S w2y =4 =
c S 0O« *
aa £ 1
v .a o
G o
——] ‘33,2 |——
(15} 26,5 |=—
o8-
. =—57,5—=i
Greiffingergewicht = 0,160 kg Stiick Greifweg 10 mm
i ; — Stroke
Weight of finger = 0,160 kg/each Course
Masse d'un doigt = 0,160 kg/piéce
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande BaugroRe
0.510.01106 Verstellbereich 53 g/« SIZ_ﬁS
- - . .- ’ - Tailles
Greiffinger Ausfiihrung ,G" Adjustability — —

AuBenspannung

Gripper fingers type “G”

External gripping

Doigts type «G»
A serrage extérieur

Greiffingergewicht
Weight of finger
Masse d'un doigt

Plage de réglage

Spannabstand
Gripping distance

0,440 kg Stiick
0,440 kg/each
0,440 kg/piece

>
—]

Distance du

——
! |
&
(] i)
2|2 s IR
o )
g @ L@ S
o
g - T
75
+1‘7 66,5
‘ ‘ 83,5
107,3

Greifweg 10 mm

Stroke
Course

54

28

Zyl.-Schraube
Cap. screw

Vis cylindrique

M8x20
DIN 912
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Greiffinger mit Verzahnung fiir 3-Finger-Greifer, Parallelbewegung
Fingers with toothing for 3 finger gripper, parallel movement
Doigts avec denture pour pince a 3 doigts a mouvement paralléle

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande

Baugrofe 5
Verstellbereich Sizes
0.510.01107 petelbersh g - Sizes
Greiffinger Ausfiihrung ,K" ! — =]
AuBens%)annung & Plage deréglage | - _—
Gripper fingers type “K" oo §
External gripping * E Zyl.-Schraube
. A
Doigts type «K» * N Cap. screw
A serrage extérieur » + 47— Vis cylindrique
2ol ‘ T o
c 2 L - X
g8 gt | T s A e DIN 6912
Qo .2 o ? A, o ©
© T 5 7 8V
c [} | _
c w275 g F— t
S £ 0P¢x 3 ‘ o +
5 o ¢ == * O
-0,05
——17Y 415 = — 2551
=585 |~ 38—
. 82,2
Greiffingergewicht = 0,350 kg Stiick Grelkfweg 16 mm L
. . Stroke
Weight of finger = 0,350 kg/each Course
Masse d'un doigt = 0,350 kg/piece
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande BaugroRe 5
Verstellbereich Sizes
0.510.01108 Verstellbereich_ o/ e
Greiffinger Ausfiihrung ,G" Adjustability T T
AuRenspannung Plage de réglage o T
Gripper fingers type “G” P
External gripping A * ‘%):m Zyl.-Schraube
Doigts type «G» + N 9 Cap. screw
A serrage extérieur v ag ™ * I HE= Vis cylindrique
© c © o 15 M10x25
38 53 i o ! < |E3= DIN 6912
535 e " 4
g S 0O~ 9
&8 5 2o y I
= 8 @ 20 10
E— * D
142 —=1309%5|=—
Greifweg 16 mm‘ ‘ 905 <38
Greiffingergewicht = 0,780 kg Stiick  Stroke - ’
Weight of finger = 0,780 kg/each ~ Course

Masse d'un doigt

0,780 kg/piece
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Greiffinger mit Verzahnung fiir 3-Finger-Greifer, Parallelbewegung
Fingers with toothing for 3 finger gripper, parallel movement
Doigts avec denture pour pince a 3 doigts a mouvement paralléle

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de comm'ande B_augréBe
0.510.01109 Verstellbereich 31,7 (= ~ T ?;Ziﬁases
- " " Adjustability T 7
Greiffinger Ausfiihrung ,K . L
AuBenspannung Plage de réglage 1 I_‘==_|
Gripper fingers type “K" o=
External gripping A 0
Doigts type «K» * — Zyl.-Schraube
A serrage extérieur 5 o So N * ~—58—= i Cap. screw
c 2o oo i Vis cylindrique
25 gt 2 A ! T M12x30
a v c@ o 41 DIN 912
T T © (<)
S o B £, ) *
c & 5‘0 o | [aV]
o .= -
a'a £ 9 B i
wa 5T }
——] v -O-
»‘22 {~a— 50— 4|>308f1)5<|—
] 72 L46*J
Greiffingergewicht = 0,680 kg Stiick Greifuweg 20 mm 103"8
Weight of finger = 0,680 kg/each Stroke
Masse d'un doigt = 0,680 kg/piece Course
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande BaugroBe 6
: Sizes
0.510.01110 Verstellbereich 39,7 (=— L T Tailles
Greiffinger Ausfiihrung ,G" Adjustability o — o —
AuBenspannung Plage de réglage —
Gripper fingers type “G" I&;}E
External gripping A
Doigts type «G» * i | Zyl.-Schraube
A serrage extérieur s 112 Cap. screw
2 S35 N oo 1T 4 M12x30
|5 Y L 1 L_[4|| DIN912
S w03 2 © o
g .S 0O« 7 I3 +
527E ¢
2 S
S % T 25 f *
‘ O
iepr . ‘ 166,15 —={ 3699 |=—
Greiffingergewicht = 1,450 kg Stlick  Greifweg 20 mm ‘ ‘ ‘ ’ ‘
| 101,5 < 46-=—|

Weight of finger
Masse d'un doigt

1,450 kg/each  Stroke
1,450 kg/piece Course
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Greiferfinger mit Quernut fiir 2-Finger-Greifer, Winkelbewegung
Gripper fingers with transverse groove for 2 finger gripper swivel movement
Doigts avec rainure transversale pour pince a 2 doits a mouvement angulaire

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande BaugroRe
0.510.02672 Sizes.
Greiffinger Ausfiihrung K" 08'7

AuBenspannung *‘ 5t

Gripper fingers type “K” ™ s
External gripping 16 T [
Doigts type «K» FT‘T - == o| Zyl.-Schraube
A serrage extérieur m* 1 J" / . — 2 —ID cap. screw
4] — iy — Vis cylindrique
B ! %EH—J | * o [ M5x16
F+ 1] " v g ou = DIN 912
< = = c O T
-~ i1/ 8 5 o0l m
1 I g i b [
— ] 8 fg -So "2 b — = |——
‘ o 'a  E
— 20‘,5 “we g
S
S——
Greiffingergewicht = 0,033 kg Stiick —~—49
Weight of finger = 0,033 kg/each
Masse d'un doigt = 0,033 kg/piéce
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande B_augréBe
0.510.02671 Tailes
Greiffinger Ausfiihrung ,G" ——
AuBenspannung
Gripper fingers type “G”
External gripping T
Doigts type «G» T —
A serrage extérieur — o| Zyl-Schraube
‘ — 2 — Cap. screw
N| 0| o L & ==
L\ + - A* il ] Vis cylindrique
f S L —— s
A I 0 | A 5x16
o * L ¥ T8I DIN 912
< [ 2 T S 90
e | | z & 25 |
| T £EZ 53 &
| i T s
©c .S O«
<28 - UD’_ 8_' g —— = [—-—
ol 5 ,‘ S o —=15l=
85
Greiffingergewicht = 0,061 kg Stlick 95,67
Weight of finger = 0,061 kg/each

Masse d'un doigt 0,061 kg/piéce
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Greiferfinger mit Quernut fiir 2-Finger-Greifer, Winkelbewegung
Gripper fingers with transverse groove for 2 finger gripper swivel movement
Doigts avec rainure transversale pour pince a 2 doits a mouvement angulaire

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande BaugroRe 3
Sizes
0.510.02675 - o Sizes.
Greiffinger Ausfiihrung ,K" ﬂ WB ‘ rio,m
— | |220.08
AuBenspannung 55
Gripper fingers type “K" e N
External gripping 1 - —l/ E‘
Doigts type «K» = O| Zyl.-Schraube
A serrage extérieur 0 .oy =2 Cap. screw
N" A A ] op serew
A oy * * il Vis cylindrique
} / \ooe o [ M6x20
% i - i W 8 3% 4 [ DIN 912
o 0 i Q:\ L - T S ,©
+ = = EU R B 8 05
) - - -% 2 % %)
C o B *
% % £ p 23
171 5 =
86
Greiffingergewicht = 0,109 kg Stiick 102,9
Weight of finger = 0,109 kg/each
Masse d'un doigt = 0,109 kg/piéce
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande BaugroBe 3
Sizes
0.510.02674 33 *‘12[* Tailles
Greiffinger Ausfiihrung ,G" 215 6'% 5150
AuBenspannung ’
Gripper fingers type “G" R INES S
External gripping T
Doigts type «G» i O| zyl.-Schraube
A serrage exterieur A 1 ] = Cap. screw
* L8 L Vis cylindrique
@ falik M6x20
28E% “4 L DIN 912
259t
25 20 *
g2 fo
§ £ 0= A4
§8°%
|49 —»]| |~=36,5=| A = O ===
125 \ ©
w 93 —] 22 |=—
118
Greiffingergewicht = 0,191 kg Stiick 137,6
Weight of finger = 0,191 kg/each
Masse d'un doigt = 0,191 kg/piéce
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Greiferfinger mit Quernut fiir 2-Finger-Greifer, Winkelbewegung
Gripper fingers with transverse groove for 2 finger gripper swivel movement
Doigts avec rainure transversale pour pince a 2 doits a mouvement angulaire

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande Baugrofe
Sizes
0.510.02678 Sizes. 4
Greiffinger Ausfiihrung K"
AuBenspannung — 24 r
e 125 6" 1001
Gripper fingers type “K" : = | 008

External gripping ] ) ] B
Doigts type «K» i /ﬁn ,|/>/ —/‘iﬂ_|
A serrage extérieur N ,\W% —— o]
‘ AR o1
| (1 B

2,5

A — 4 il
* 7* e \2\:', e Il e\ ki ﬂ_ Zyl.-Schraube
© S == Srr 3 7 rHr
geae [P A grlThER A 3 ] v
S o & / / . \ \
g g S 5 ) i g / / B '9?,) | \ \ Vis cylindrique
=S £ o T S/ 7 315 B\ M6x25
E ® 2T § &~ 5 T./ | DIN 912
& & 5 f 14,5
5 o 83 ’ —=l151=—
18’ 70 112 ‘ —— = L = |-
Greiffingergewicht = 0,265 kg Stiick ‘ 137 | | 28 |=—
Weight of finger = 0,265 kg/each
Masse d'un doigt = 0,265 kg/piéce
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande B_augréBe
0.510.02677 Sizes
Greiffinger Ausfiihrung ,G" +44$‘ 6t oo
AuBenspannung el 325§ 2 e 10,03
Gripper fingers type “G” —1 1 . -
External gripping |6 ——
Doigts type «G» E v~ — N
A serrage extérieur 1l€ SS \ _"q :O
0 / \
A Ni - AT — " ) b 11 2
* 7+ //\ —-i4 . ‘l/ i ;l o jﬂf"'\y — /\'\ ﬁ: Zyl.-Schraube
T 0 So o / b 5:4[7 CTH 3 T
28S% [8y [ b~ ) \\ < |[hugy Cap-screw
B8 o= o / o/ T \ @¢ Vis cylindrique
o 2 =3 Q /g X I A
TS g, @ / / \ \ M6x25
oo .2 = ==
E ¥ET 8o/ / L \ \ * DIN 912
a ‘s  c© ®»/! |/ 9 —=| \ \
v % g_ \‘ﬁ' === === i ©
5 == =
) [~
\/ - 17 118 —{15 l=—
Greiffingergewicht = 0,479 kg Stiick 75",7" 152 Sy ) S
Weight of finger = 0,479 kg/each ‘ 184,9 - 28 =

Masse d'un doigt 0,479 kg/piece
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Greiferfinger mit Quernut fiir 2-Finger-Greifer, Winkelbewegung
Gripper fingers with transverse groove for 2 finger gripper swivel movement
Doigts avec rainure transversale pour pince a 2 doits a mouvement angulaire

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande BaugroRe 5
Sizes
0.510.02681 Sizes
Greiffinger Ausftihrung K" 40,01
AuRenspannung —— [
Gripper fingers type “K" e
External gripping -—
Doigts type «K» -
< , - o
A serrage extérieur ]
T il ui
* - * ﬁ ‘ﬁ“ Zyl.-Schraube
T g 3 © * < & | Cap. screw
8 5 ol o . L
v S o= I ¢ Vis cylindrique
o 2 cf o Q
BT S0 No ) M8x20
8 £ 0= © 8 } DIN 912
L= - {},
2e 8 ; 9
Greiffingergewicht = 0,560 kg Stiick 15‘9,3° 134 S P g S
Weight of finger = 0,560 kg/each ‘ 173,6 —~38=—
Masse d'un doigt = 0,560 kg/piéce
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande BaugroRe
0.510.02680 ~575 Sizes
. " " 8 S
Greiffinger Ausfiihrung ,G — 355 ¢ [=—% — :
AuBenspannung _/@‘,/1,, -y —
Gripper fingers type “G" L | — H L,
External gripping —
. o~ R e —
Doigts type «G» ﬂ—' SRR S
A serrage extérieur N4 Yool —
¢ gL p% 1 I =
<A TH T Ly T Ml
+ + r S ~ 1 [ Vel \ AL Zyl.-Schraube
/ ~ED LTS \ iEEmaEl
Teze R4 /o B PDREL A\ L, [l Capscrew
£ 8 8t w [ A1) L o o, Vis cylindrique
o 8 cg « /o > Vo
2% 20 g VA = =— AU M8x20
c¥az 20/ Yo } DIN 912
58 £ %9/ |
= & L 64 v
© - == == ” ©
Greiffingergewicht = 0,929 kg Stiick ~ 19: 20 156 e 214 =
Weight of finger = 0,929 kg/each | 196 I i
I 2429 =38 =

Masse d'un doigt

0,929 kg/piece
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Greiferfinger mit Quernut fiir 2-Finger-Greifer, Winkelbewegung

Gripper fingers with transverse groove for 2 finger gripper swivel movement
Doigts avec rainure transversale pour pince a 2 doits a mouvement angulaire

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande 79 Baugrofe 6
—— 61001 Sizes
0.510.02688 —=130,54 30 [~ 8 —— (1= Tailles
Greiffinger Ausfiihrung ,K” 1,5, o ]
Aullenspannung I T
Gripper fingers type “K” 1 =
External gripping é i . 51
Doigts type «K» / _’E @ |
A serrage extérieur N -
A O = = b
I W -
0 i I Zyl.-Schraube
™ i i ik —
g § -§ % & // =l \T--*] o | T TR C'ap. s_crevy
23 ¢ g Q /o 8 © Vis cylindrique
E T fe o = - M8x35
Ewis 2] iy f 1 DIN 912
woa 5 N ‘
5 © v/ b é
= ‘
i
\/‘ - 22 145 ——1 30 |=
Greiffingergewicht = 1,102 kg Stiick 17.8° 189 == =
Weight of finger = 1,102 kg/each ‘ 237 =46
Masse d'un doigt = 1,102 kg/piece
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande 93 BaugroRe 6
-~ 93— = 6199 Sizes
0.510.02687 ot 30 g _SE iles
Greiffinger Ausfiihrung ,G" ] S — ]
AuBenspannung 32,5 L @1/ i
Gripper fingers type “G” N =
External gripping H T o]
Doigts type «G» | _,g il |
A serrage extérieur / —
AT e
/\\/ [~~~ K
77* == T = !‘7—‘*‘4 r T \,ﬁ \ Zyl.-Schraube
T o SO ~ / i B R \
L3 e O N SO o1 [l W \ o (g Copscew
2% =0 © / / "o/ \_— \ ol [ T ] Vis cylindrique
g c£g | d /] C ' \ M8x35
§ 25T § 7 \ ad DIN 912
gs2 &1 /) \
= 2018 / / ~—68—=| \ o
°© /o Voo
¢ ~_/ \_— O
Greiffingergewicht = 1,665 kg Stiick \/ - 25 181 —=1{ 30 |=—
Weight of finger = 1,665 kg/each 17,8° 231 S U
Masse d'un doigt = 1,665 kg/piéce w 284,7 46—
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Greiffinger Rohlinge

Finger blanks

Ebauches pour doigt
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande B_augré[!e
0.510.01112 Sizes 2+3

Wechsel-Greiffinger-Rohling

Interchangeable gripper finger blanks

Ebauche pour doigt échangeable
90° Kerbverzahnung
Teilung /6 (1,5875)

90° toothing
Pitch 1/16 (1,5875)

[ 90° denture
Pas /16 (1,5875)
o 11,3201 (erste Zahnllcke) / bottom of first grove
‘ premiere entredent
47 ——18.0,1|=—
8F9
© —
%
o f |
- Q i
&) A/q
w0
Werkstoff
Material = 16 MnCr5
Matériel
Gewicht
Weight = 0,36kg
Masse
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande BaugroBe
Sizes
0.510.01113 Sizes. 4

Wechsel-Greiffinger-Rohling
Interchangeable gripper finger blanks

r A 90° Kerbverzahnung
Ebauche pour doigt échangeable Teilung 16 (1,5875)

90° toothing

_ Pitch /16 (1,5875)
90° denture
Pas /16 (1,5875)

1,301 (erste Zahnliicke) / bottom of first grove

‘ premiére entredent
57 —=—1 2301
TS

i’—L 1

\
A

Werkstoff

Material 16 MnCr5

Matériel

Gewicht
Weight
Masse

0,75 kg
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Greiffinger Rohlinge
Finger blanks
Ebauches pour doigt

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande
0.510.01056

Wechsel-Greiffinger-Rohling

Interchangeable gripper finger blanks

Ebauche pour doigt échangeable

Werkstoff

Material 16 MnCr5

Matériel

Gewicht
Weight
Masse

2,0 kg

BaugroRe
Sizes
Tailles

90° Kerbverzahnung

Teilung /16 (1,5875)

90° toothing

_Pitch /16 (1,5875)
90° denture
Pas /16 (1,5875)

‘ premiere entredent
77

120+

5

1,301 (erste Zahnliicke) / bottom of first grove

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande
0.510.01114

Wechsel-Greiffinger-Rohling

Interchangeable gripper finger blanks

Ebauche pour doigt échangeable

Werkstoff
Material

16 MnCr5
Matériel

Gewicht
Weight
Masse

3,10 kg

Baugrole
Sizes

90° Kerbverzahnung Tailles

Teilung /16 (1,5875)

90° toothing

_ Pitch 116 (1,5875)
90° denture
Pas /16 (1,5875)

‘ premiére entredent
87

]

125+

F

6

1,301 (erste Zahnllicke) / bottom of first grove

*‘ 36-0.1 mg
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Zentrierringe
Plugwashers
Bagues de centrage

Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande

0.181.01690

Fiir Greifer Baugrofe
For gripper size
Pour pince taille

240 h8
%
230
Gewicht
Weight = 0,030 kg
Poids
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande Fiir Greifer BaugroRe
0.181.00801 For gripper size 3
Pour pince taille
250 he
!
~
{
o041
Gewicht
Weight = 0,035 kg
Poids
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande Fiir Greifer BaugréRe
0.181.01689 For gripper size
Pour pince taille
063 hg
i
N~
I
056
Gewicht
Weight = 0,036 kg
Poids
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande Fiir Greifer BaugréRe
0.181.01691 For gripper size 5
Pour pince taille
280 hg
%)
063
Gewicht
Weight = 0,135 kg
Poids
Bestell-Nummer / Order No / Numéro de commande Fiir Greifer BaugroRe
0.181.01692 For gripper size
Pour pince taille
@100ng
!
[}
1
082

Gewicht
Weight = 0,182 kg
Poids
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Schlauchloser Direktanschluss (Konstruktion)
Hoseless direkt connection (Design)
Raccord direkt sans tuyau (Dessin)

Schlauchloser Direktanschluss M5
Hoseless direkt connection M5
Raccord direkt sans tuyau M5

Adapter / Adapter / Adapteur

i

Q7 =

Ig
/
s/
/
/

O-Ring @4x1,5 Greifer / Gripper / Prince
O-ringseal @4x1,5
Joint torique @4x1,5

Schlauchloser Direktanschluss M8
Hoseless direkt connection M8
Raccord direkt sans tuyau M8

Adapter / Adapter / Adapteur

f— 11—
| 38 ——|

O-Ring 28x1,5 Greifer / Gripper / Prince
O-ringseal @8x1,5
Joint torique @8x1,5
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Produktiibersicht/Kataloge
Product range/Cataloges
Vue du programme/Catalogues

LT E—

Greifer Pneumatikgreifer
Hydraulische, pneumatische Greifer, mit DIN/ISO-Flansch
Langhubgreifer, Schwenkdoppelgreifer.

) Pneumatic grippers
Grippers with DIN/ISO flange
Hydraulic, pneumatic grippers,
long-stroke grippers, swivelling Pinces pneumatiques
double grippers. avec bride DIN/ISO

Pinces

Pinces hydrauliques, pneumatiques,
pinces a course longue, doubles
pinces pivotantes.

LT E—

Hydraulische Einheiten

Translations-Einheiten,
Kurzhub-Einheiten,
Rotations-Einheiten.

Hydraulic units

Translation units,
short stroke units,
rotation units.

Unités hydrauliques

Unités de translation,
unités a course réduite,
unités de rotation.

Elektrische Einheiten
Rotations-Einheiten.

Electric units
Rotation units.

Unités électriques
Unités de rotation.

Linearachsen MINI
Linear axis's MINI
Axes lineaires MINI

Pneumatische Einheiten

Translations-Einheiten,
Kurzhub-Einheiten,
Rotations-Einheiten.

Pneumatic units

Translation units,
short stroke units, rotation units.

Unités pneumatiques

Unités de translation,
unités a course réduite,
unités de rotation.
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Produktiibersicht/Kataloge
Product range/Cataloges
Vue du programme/Catalogues

I FLT

Automatian +Rabatik - Portale und Poralaboter
At b - Capmies an Conp 1o,

A st ¢ PO BRI o+ o o 4 s

Portale und Portalroboter
Linear- und Flachenportale fiir Transportlasten bis zu 3150 kg.

Gantries and Gantry robots
Linear and area gantries for transport loads of up to 3150 kg.

Portiques et Robots a portique
Portiques linéaires et de surface pour transport de charges jusqu’a 3150 kg.

Palletiersystem
Flexibles Palletiersystem FIBROPAL.

Palletising system
Flexible palletising systems FIBROPAL.

Systémes de palettisation
Systémes de palettisation flexibles FIBROPAL.

Systemldsungen

Automatisierung von Maschinen, Verkettungen Turn Key Systeme. Auf Basis
unserer Standard-Module liefern wir Kundenspezifische Systemlosungen.

System solutions
Automation of machinery, interlinks, turn key systems.
We provide customer-specific system solutions based on our standard modules.

Solutions completes

Automatisation de machines, enchainements, systémes turn key.
Nous livrons des solutions systémiques spécifiques aux clients sur la base
de nos modules standard.

LT E—

Pressenautomatisation

Dynamische Be- und Entladesysteme fiir groBvolumige Teile.
Fiir Pressenverkettungen und -beladungen sowie zum Palettieren bieten wir
speziell entwickelte Systeme an.

Press automation

Dynamic loading and unloading systems for high-volume parts.
We provide specially developed systems for the interlinking and loading
of presses and for palletising.

Automatisation de pressage

Systémes dynamiques de chargement et de déchargement pour piéces de
grandes dimensions. Nous proposons des systémes spécialement développés
pour I'enchainement et le chargement de presses ainsi que pour la palettisation.

Anderungen vorbehalten / Right of modifications reserved / Modifications techniques réservées

117



LT

FIBRO LAPPLE TECHNOLOGY GMBH
Postfach 1120

74851 Hassmersheim

August-Lapple-Weg

74855 Hassmersheim

T +49 6266 73-0

F +49 6266 73-5238
info@fibro-laepple.de
www.fibro-laepple.de

Fibro Laepple Technology Inc.
1239 Chicago Rd.

Troy, MI, 48083

USA

T +1(248) 591-4494
info@fibro-laepple.ca
www.fibro-laepple.com

Fibro Laepple Technology Ltd.
6000 Rhodes Dr. Unit #2

Windsor, Ontario, N8N-2M1
Canada

T +1 (519) 945-5225
F +1(519) 945-5234
info@fibro-laepple.ca
www.fibro-laepple.com

FIBRO LAEPPLE TECHNOLOGY
Automation (Shanghai) Co. Ltd.
Dongfang Rd. Lane 985

First Trade Building Rm. 22D

200122 Pudong Shanghai

China

T +86 21 68392636

F +86 21 68392637
xiaoli.li@fibro-china.com
www.fibro-laepple.com
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