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Superior Clamping and Gripping




Kollaborierender Grof3hubgreifer

Co-act EGL-C

Elektrischer 2-Finger-Parallelgreifer,
zertifiziert fiir den kollaborierenden
Betrieb

Der weltweit erste zertifizierte
GroBBhubgreifer fir den
kollaborierenden Betrieb.

) A / Trotz 450 N Greifkraft sichere Mensch-
)l Roboter-Kollaboration gewdhrleistet

Ansteuerung uber Ethernet-basierte
, Bussysteme und mit 24V
Spannungsversorgung
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Einordnung im Portfolio

Co-act EGL-C
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Funktionsprinzip
Co-act EGL-C

Funktionsbeschreibung

Der Antrieb erfolgt tGiber einen Servomotor, der
mittels Getriebe und Ritzel-Zahnstangenprinzip
die Grundbacken antreibt.

Die Wegmessung erfolgt Giber ein doppeltes
Encodersystem am Abgang des Servomotors.
Eine Kraftmessung ist in jeder Grundbacke
integriert.

Die Elektronik fiir Leistung und Logik ist im
Greifer verbaut.

@ Kraftmessbacke

@ Kollisionsschutzhiille
€ LED-Lichtband

O Flansch

© Wegmesssystem

@ Antrieb mit Getriebe
@ Elektronik
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Ich greife sicher!

Co-act EGL-C

Greifkraft von 450 N ist liber der 140 N-Grenze der ISO/TS 15066
- Risikominimierende MaRnahmen notwendig
- Co-act EGL-C verfuigt Gber die Sicherheitsfunktion ,,Sicheres Greifen”

Sicheres Greifen - Kombination aus mehreren Sicherheitsfunktionen
e Sicher limitierte Geschwindigkeit

e Sicher limitierte Kraft / Sicher limitiertes Motormoment

e Sichere Kraftmessung

e Sichere Temperaturiberwachung

e Sichere Bremsenliberwachung

- Notwendig sind hierfiir Redundanzen in der Sensorik und der Elektronik

Funktional sicher - Zertifizierung in Vorbereitung!
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EXKURS - Biomechanische Grenzwerte

Co-act EGL-

Tabelle A.2 — Biomechanische Grenzwerte (I von 2}

istatisch
Q“a:;b“:af‘_: &r Transienter Kontakt
Maximal Faktor fur Faltor fiir
Kirperregion Spezifischer Kérperbersich | zulissiger Ma‘fi“_lal de_u die maximal
zulidssige | maximal .
Druck? —_— zulissige
Krafih zuldssigen Kraftt
Ps N Druck”
Nfem? Py Fr
1| sammicee 130 Nich be
. - anwendbar | yope
Schddel und Stirm 130
> | sehias 110 Nicht anwendbar g
“ chiape anwendbar '\|
Nicht Nicht
Gesiched 3 | Kaumuskel 110 65 i e S
anwendbar | anwendbar Q
4 | Halsmuskel 140 2 =
Hals 150 2 N
5 | siebrer Halswirbel 210 z %
Riicken und & |Schultergelenk 160 2 2 wn
210 (@)
Schultern 7 | Fanfrer Lendenwirbel 210 2 2 o
Q
8 | Brustbein 120 2 (%)
Brustkorb 140 2 =>
2 | Brustmuskel 170 2 =
Bauch 10 | Bauchmuskel 140 110 2 2 9—
Becken 11 | Beckenknochen 210 180 2 2 %
Oberarme und 12 | Deltamuskel 190 2 8
150 2
Ellenbogengelenke |13 | Oberarmknachen 220 2 :)
14 | Speiche 190 z t
Unterarme und (@)
15 | Unterarmmuskel 180 150 2 2
Handgelenke ‘L’
18 | Armnerv 180 2 =
=
17 | Zeigefingerkuppe D 300 2 Q
18 | Zeigefingerkuppe ND 270 2 .Q)
Hande und Finger 140 2 =
5 s . & 19 | Zeigefingerendzelenk D 280 2 Q
Vorderseite Riickseite S
20 | Zeigefingerendgelenk ND 220 2 Q
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Ich greife sicher!

Co-act EGL-C

Abstand zw. Werkstick e Abstand zw. Werkstick
und Finger grolRer 4 mm und Finger kleiner 4 mm
Greifkraft kleiner 140N e Greifkraft grofRer 140N

Greifkraft nicht reduziert!
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YouTube - #HMI12019
Co-act EGL-C

Hannover Messe 2019 Weltneuheit! Flexibler Cobot-Greifer von Schunk

R batics
- >

4:06/7:29

YouTube - Next Robotics - Hannover Messe 2019 Weltneuheit! Flexibler Cobot-Greifer von Schunk

2-Finger-Parallelgreifer | Kollaborierender GroRhubgreifer | Co-act EGL-C SCHUNK' e



Vorteile — lhr Nutzen
B, - o Co-act EGL-C
e Zertifizierte Greifeinheit spart Aufwand bei

der Sicherheitsbetrachtung der
Gesamtapplikation

e Integrierte Statusanzeige zur
Sichtbarkeit des Applikationszustandes

e Sicheres Greifen bei bis zu 2,25 kg auf Augenhdhe des Bedieners

Werkstiickgewicht gewahrleistet durch

integrierte Kraft- und Wegmessung e Ansteuerung liber diverse Bussysteme

zur einfachen Inbetriebnahme und
schnellen Einbindung in bestehende
Anlagen

e Vormontierte Greifeinheit mit
Roboterschnittstelle zur schnellen und
einfachen Integration

Preis 5.000€ - 5.500€

Unsere Vorteile ggii. dem Wettbewerb! Verfiigbar ca. Q4/2019
e Kein anderer Wettbewerber ist zertifiziert - Wir stellen uns der Herausforderung!

e Greifkraft von max. 450N - Wir kommen auch mit schweren Dingen zurecht!

e Greifkrafterhaltung bis 450 N - Wir halten sicher in jeder Situation!

® Integration von drei Bussysteme - Wir sind kommunikativer!
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Superior Clamping and Gripping

‘l Jens Lehmann, deutsche Torwartlegende, seit
;g 2012 SCHUNK-Markenbotschafter fiir
=2 sicheres, prazises Greifen und Halk?.
iiT schunk.com/Lehmann \
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