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Chwytak wspotpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich kompo-
nentdw Co-act EGP-C



Co-act EGP-C

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Nadaje sie do wspotpracy cztowiek-robot. Mocny.
Certyfikowany.

Chwytak wspotpracujacy na linii cztowiek-robot EGP-C

Elektryczny 2-palczasty chwytak réwnolegty certyfikowany do wspdtpracy cztowieka z robotem, z zasilaniem 24V i wyjsciem/
wejsciem cyfrowym.

Zakres zastosowania

Chwytanie i przenoszenie detali o matych i Srednich ~
wymiarach z elastycznie dobrang sita w ramach
wspotpracy cztowiek-robot, w dziedzinie montazu
elektroniki oraz zatadunku obrabiarek.

Zalety - Korzysci dla uzytkownika

Certyfikowany modut chwytajacy 0szczednos¢ naktadéw na
ocene bezpieczeristwa zastosowania

Plug & Work dla wielu réznych kobotéw

Sterowanie za pomoca cyfrowych WE/WY w celu zapewnienia
tatwosci uruchamiania i szybkiej integracji z istniejgcymi
systemami

Bezpieczeristwo dziatania bezpieczeristwo gwarantowane
konstrukcyjnie dzigki ograniczeniu prgdowemu

Wstepnie zmontowany modut chwytajacy z interfejsem
robotycznym w celu zapewnienia tatwej i szybkiej integracji

Wbudowany wskaznik stanu Do wizualnego wskaznika stanu
zastosowania

Klapki serwisowe w pokrywie chronigcej przez skutkami kolizji
do regulacji sity chwytania i systemu czujnikéw

Bezszczotkowy serwomotor pradu statego w celu zapewnienia
niemal catkowitej odpornosci na zuzycie i dtugiego okresu
uzytkowania

Palce przytaczeniowe dostepny z trzeba réznymi wktadkami

Sl (] = £ ™

Rozmiary Ciezar Sita chwytania Skok na szczeke Ciezar przedmiotu
llosc: & 0.36 .. 1.38 kg 40..230 N 3..10 mm obrabianego
0.2..1.15 kg



Co-act EGP-C

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Opis dziatania

Chwytak Co-act EGP-C jest zasilany elektrycznie oraz ma ochronna na wypadek kolizji minimalizuje ryzyko uszkod-
wbudowane odciecie pradu oraz obudowe chronigcg przed zenia podczas uzytkowania w ramach wspétpracy
skutkami kolizji. Ograniczenie pragdowe powoduje, ze sita cztowiek-robot

chwytania nie przekracza zadanej wartosci. Ostona

() Zapobieganie kolizjom (® Zintegrowany system czujnikow
do monitorowania potozenia szczek

®

Chwytak EGP do matych komponentow
® Klapka serwisowa - system czujnikow
® Kotnierz do regulacji systemu czujnikéw
z zintegrowana elektronika i okablowaniem
@ Klapka serwisowa - sita chwytania
® Listwa Swietlna LED do regulacji sity chwytania
do wskaznika stanu

e —
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Co-act EGP-C

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Szczegotowy opis dziatania

Obserwacja sity chwytajacej w dziataniu we wspotpracy cztowiek-robot

Specyfikacja ,,sita chwytania” w katalogu odnosi si¢ do arytmetycznej sumy sit

oddziatujacych na kazda ze szczek w odlegtosci P (patrz ilustracja). Do analizy

biomechanicznych wartosci granicznych zgodnie z norma IS0/TS 15066 nalezy uzy¢

wytgcznie sity chwytania przytozonej do kazdej ze szczek chwytaka. Wiecej

informacji znajduje sie w instrukcji obstugi.

@ Chwytak wspoétpracujacy na linii © Sita chwytania przytozona do
cztowiek-robot EGP-C kazdej ze szczek chwytaka

® Szczeki chwytaka (na indywidualne @ Detal
zamowienie)

Prosty montaz chwytaka wspotpracujgcego EGP-C

;?_

*

Chwytak wspdtpracujacy EGP-C zostat opracowany z naciskiem na prosty montaz
do robotéw wspétpracujacych (kobotdw). Podczas montazu mocuje sie ptyte
adaptera do kotnierza kobota za pomocg materiatu montazowego. Nastepnie do
kotnierza adaptera mocuje sie chwytak za pomocg klucza nasadowego. Potem
nalezy wykonac potaczenie elektryczne (nie dotyczy wariantu KETI).
@ Chwytak wspétpracujacy na linii © Pierscien adaptera
cztowiek-robot EGP-C

O Materiat montazowy
® Klucz nasadowy

© Kotnierz kobota

Proste ztacze Plug & Work do kilku typow kobotow

iqe

Standardowy chwytak Co-act EGP-C jest dostepny dla szerokiej gamy robotow

wspotpracujacych (kobotdw) réznych producentéw, w tym KUKA, Universal Robots

i FANUC. Chwytak zostat wstepnie skonfigurowany w sposéb umozliwiajacy

bezposredni montaz elektryczny i mechaniczny do kobota. Zaleznie od produ-

centa i wersji kotnierza dostepne sg réwniez inne warianty.

@ Chwytak wspoétpracujacy EGP-C z © Chwytaki wspotpracujace EGP-C z
interfejsem do KUKA LBR iiwa interfejsem do UR

® Chwytak wspoétpracujacy EGP-C z
interfejsem do Fanuc CR-TiA

Chwytaki wspotpracujgce EGP-C z interfejsem do Universal Robots

Dostepne s3 dwa warianty chwytaka wspdétpracujacego Co-act EGP-C do robotéw
produkcji Universal Robots oraz Techman Robot. Warianty -URID oraz -TMID
wykorzystuja przytacze narzedziowe robota do przesytania sygnatéw do uktadu
sterowania robota. Wariant ten nie ma jednak wskaznika stanu. Opaska LED ze
swobodnym uruchamianiem nie wystepuje w wariancie z zewnetrznym popro-
wadzeniem przewodow.

@ Chwytaki wspétpracujace EGP-C z ® Chwytak wspétpracujacy EGP-C z
interfejsem narzedziowym interfejsem UR i zewnetrznym
(wersja—URID) poprowadzeniem przewoddow

(wersja—UREK)




Co-act EGP-C

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Przyktad zamowienia Co-act EGP-C
Co-act EGP - C - 40 - N - N - KTOE
Co-act = wspoétdziatajacysitownik
Elektryczny chwytak matych czesci EGP
C = jednostka z certyfikatem DGUV

Rozmiar
25
40
50
64

N = nieuzywane
N = nieuzywane

Interfejs robota i kotnierza

FCR7 = FANUC CR-7 iA | potaczenie przez interfejs EE

KETI = KUKA LBR iiwa | Kotnierz medidw wewnatrz, elektrycznie

KTOE = KUKA LBR iiwa | Kotnierz mediéw stykowy, elektrycznie

URID = Universal Robots/z przepustowoscig (interfejs narzedzia elektrycznego)
UREK = Universal Robots/okablowanie zewnetrzne

TMID = TM | z przepustem (elektr. interfejs narzedzia)

TMEK = TM | okablowanie zewngtrzne

M1013 = Doosan Robotics

FCRXID = FANUC CRX 10-iA, CRX 10-iA/L | z przepustem (elektr. interfejs narzedzia)
FCRXEK = FANUC CRX 10-iA, CRX 10-iA/L | okablowanie zewnegtrzne

ASSISTA = Mitsubishi MELFA ASSISTA | z przepustem (elektr. interfejs narzedzia)
YDTP = YASKAWA HC10DT (PNP) | z przepustem (elektr. interfejs narzedzia)

YDTN = YASKAWA HC10DT (NPN) | z przepustem (elektr. interfejs narzedzia)
YHCP = YASKAWA HC10 (PNP) | z przepustem (elektr. interfejs narzedzia)

YHCN = YASKAWA HC10 (NPN) | z przepustem (elektr. interfejs narzedzia)

GoFa = ABB GoFa (CRB 15000)




Co-act EGP-C

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Ogolne informacje dotyczace serii
Zasada dziatania: Mechanizm zebatkowy

Materiat obudowy: Poliamid z dodatkiem wtékna
szklanego

Materiat szczeki bazowej: Stal

Uruchamianie: serwoelektryczny, za pomoca serwomotora
pradu statego

Gwarancja: zob. instrukcja montazu i obstugi

Zakres dostawy: Zestaw akcesoridw z kotnierzem
adaptera, elementami montazowymi i kluczem
nasadowym, instrukcjg montazu i obstugi oraz deklaracja
zgodnosci i wtaczenia i informacja dotyczaca
bezpieczenstwa

Sita chwytania: to arytmetyczna suma sity chwytania
przytozonej do kazdej ze szczek chwytaka w odlegtosci P
(patrz ilustracja). Wiecej informacji zob. szczegétowy opis
funkcjonalny.

Dtugos¢ palca: jest mierzona od powierzchni referencyjnej
jako odlegtos¢ P w kierunku gtéwnej osi.

Powtarzalnos¢: okresla sie jako rozktad potozenia
skrajnego w 100 kolejnych skokach.

Ciezar przedmiotu obrabianego: jest obliczany dla
uchwytu z pasowaniem wttaczanym ze wspdtczynnikiem
tarcia statycznego 0,1 oraz wspdtczynnikiem 2 zabezpie-
czenia przed poslizgiem elementu obrabianego na skutek
przyspieszenia ziemskiego g. W przypadku uchwytu z
pasowaniem ksztattowym dopuszczalne ciezary elementu
obrabianego sg znacznie wigksze.

Wiecej informacji - zob. instrukcja montazu i obstugi.

Czasy zamykania i otwierania: to jedynie czasy trwania
ruchu szczek podstawowych lub palcéw. Czaséw reakgcji
PLC nie zawarto w powyzszym zestawieniu czaséw i nalezy
wziag€ je pod uwage przy ustalaniu czasow cykli.

Przyktad zastosowania
Modut chwytajacy wspétpracujacy na

@ Chwytak wspétpracujacy na linii
cztowiek-robot do niewielkich
komponentéw
Co-act EGP-C

linii cztowiek-robot do wspierania
pracownika przy podawaniu lub
pozycjonowaniu detali.




Co-act EGP-C

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Wiecej w ofercie SCHUNK...

Ponizsze komponenty jeszcze bardziej zwiekszaja
produktywnos¢ produktu — stanowia odpowiedni
dodatek umozliwiajgcy osiggniecie najwyzszego
poziomu funkcjonalnosci, elastycznosci, niezawodnosci
i kontroli produkgji.

Reczny uktad wymiany Palce przytaczeniowe

® Wiecej informacji o produktach znajduje sie na stronach tych produktéw lub w witrynie schunk.com.

Opcje i informacje specjalne

Wskaznik LED z wariantami do Universal Robots, Techman Robot. FANUC, Mitsubishi: W wariantach -UREK w przypadku Universal Robots, -TMEK w
przypadku Techman Robot oraz ~FCRXEK w przypadku FANUC mozliwe jest aktywowanie wskaZnika LED poprzez zewnetrzne okablowanie. W
wariancie FANUC (wariant —FCR7), mozliwe jest uzycie wskaZnika LED do bezposredniego potaczenia chwytaka ze sterowaniem robotem. Nie ma
aktywacji wigzki swiata do potaczenia z interfejsem EE. W wariancie dla Mitsubishi MELFA ASSISTA aktywacja paska swietlnego jest mozliwa poprzez
interfejs narzedzia.

Reczna regulacja sity uchwytu: Dzigki zintegrowanemu przetacznikowi obrotowemu site chwytania EGP-C 40 mozna regulowac w czterech
stopniach: 100%, 75%, 50% i 25%. Aby uregulowac site chwytania, nalezy otworzy¢ klapke serwisowa.

Zintegrowany system czujnikéw: Chwytak ma dwa wbudowane indukcyjne czujniki zblizeniowe. Monitorowanie potozenia ,,otwarte" i
»zamkniete" jest funkgcjg standardowa. Czujnika mozna uzywac zamiennie do monitorowania detalu. Do tego wymagana jest reczna regulacja
czujnika. Nalezy otworzy¢ klapke serwisowa dla rozmiaru 40.

SAC - informacje dotyczace bezpieczeristwa: W zatgczonej instrukcji montazu i obstugi znajduja sie obszerne informacje dotyczace bezpieczefistwa
uzytkowania chwytaka. Instrukcja zawiera ponadto informacje i uwagi dotyczace ogélnego zastosowania.

Ciezar: Warto$¢ masy obejmuje caty chwytak z okablowaniem i ztgczem.

Zespot ds. wspotpracy cztowiek-robot: Eksperci zespotu ds. wspétpracy cztowiek-robot w firmie SCHUNK zawsze odpowiedza na dalsze pytania w
tym zakresie. Kontakt z zespotem: tel. +49-7133-103-3444 lub e-mail co-act-team@de.schunk.com.




Co-act EGP-C 25

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Sita chwytania

Wymiary i maksymalne obcigzenia

Sita chwytania
=100 %

50 %

60

50

L[mm] 10 15

20

% 30 35
Dtugosc¢ palca

Dane techniczne—Co-act EGP-C do FANUC

Opis

Identyfikator

0golne dane robocze
Kompatybilny robot

Kotnierz robota

Listwa Swietlna LED

Wyswietlane kolory

Wbudowane czujniki

Wymiary X x Y x Z

Mechaniczne dane uzytkowe
Skok na szczeke

Min. | maks. sita chwytania
Min./Maks. sita na szczeke
Zalecana masa detalu

Maks. dopuszczalna dtugosc palca
Maks. dopuszczalna masa na palec
Powtarzalnos¢

czas zamykanialotwierania

Ciezar

Min./maks. temperatura otoczenia
Stopien ochrony IP

Itacze kablowe/koricéwka kabla
Dtugosc przewodu

Elektryczne dane robocze
Napiecie znamionowe

Prad znamionowy

Maks. prad

Elektroniczny uktad sterownika

Interfejs komunikacyjny

Liczba welwy cyfrowych

[mm]

[mm]
IN]
IN]
[kg]
[mm]
[kg]
[mm]
[s]
[kg]
[°d

[mm]

[vpq

[A]
[A]

Co-act EGP-C 25-N-N-FCR7
1326453

FANUC CR-7 iA

Kotnierz standardowy
zintegrowany

zielony, z6tty, czerwony

tak, indukcyjnie w obu kierunkach
93.8x90.2 x 105

20/40
10/20

0.2

32

0.02

0.02
0.09/0.09
0.63

5/55

30
otwarte sploty
4000

24

0.14

1
zintegrowany
Cyfrowe we/wy
412

B Vx 0.5 Nm B vz 1.5 Nm
maks. maks.
My 0.42Nm ] Fz maks.70 N
maks.

® Podane wartosci momentéw oraz sit sa
wartosciami statycznymi, ktére dotycza
kazdej szczeki bazowej i moga wystepowac
réwnoczesnie. Oprécz momentu generowa-
nego przez samg site chwytania mozliwe jest
wystepowanie obcigzen.




Co-act EGP-C 25

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Dane techniczne—Co-act EGP-C do Universal Robots

Opis

Identyfikator

0golne dane robocze

Kompatybilny robot

Kotnierz robota

Listwa SwietIna LED

Wyswietlane kolory

Wbudowane czujniki

Wymiary Xx Y x Z [mm]

Mechaniczne dane uzytkowe

Skok na szczeke [mm]
Min. | maks. sita chwytania [N]
Min./Maks. sita na szczeke [N]
Zalecana masa detalu [kg]
Maks. dopuszczalna dtugosc palca [mm]
Maks. dopuszczalna masa na palec [kg]
Powtarzalnos¢ [mm]
czas zamykanialotwierania [s]
Ciezar [kel
Min./maks. temperatura otoczenia [eq

Stopien ochrony IP
Itacze kablowe/koricowka kabla
Dtugos¢ przewodu [mm]

Elektryczne dane robocze

Napigcie znamionowe [vbQ
Prad znamionowy [A]
Maks. prad [A]

Elektroniczny uktad sterownika

Interfejs komunikacyjny

Liczba welwy cyfrowych

Co-act EGP-C 25-N-N-URID
1326452

UR 3/5/10/16

Kotnierz standardowy

tak, indukcyjnie w obu kierunkach
93.8x90.2 x 105

20/40
10/20
0.2
32
0.02
0.02
0.09/0.09
0.36
5/55
30
M8

90

24

0.14

1
zintegrowany
Cyfrowe we/wy
212

Co-act EGP-C 25-N-N-UREK
1327881

UR 3/5/10/16

Kotnierz standardowy
zintegrowany

zielony, z6tty, czerwony

tak, indukcyjnie w obu kierunkach
93.8x 90.2 x 105

20/40
10/20
0.2

32

0.02

0.02
0.09/0.09
0.63

5/55

30
otwarte sploty
4000

2L

0.14

1
zintegrowany
Cyfrowe we/wy
42




Co-act EGP-C 25

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Widok gtéwny Co-act EGP-C 25-N-N-FCR7

93.1

8.2
4+0.02

——

~ @M4 o~
[l 6+0.02
7301520 1 16+0.02
10.0.04
38.1
Rysunek przestawia wersje podstawowg chwytaka z otwartymi szczekami. @ Ztacze chwytaka otwarte sploty

@ It3cze palca Kotnierz ztgcza zgodny z DIN
@3 Pasuje do trzpieni centrujacych 1S0-9409
@ Dtugos¢ przewodu @ Otwory przelotowe potgczen

78 Pasuje do elementéw $rubowych

centrujacych




Co-act EGP-C 25

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Widok gtéwny Co-act EGP-C 25-N-N-URID

C-C
o~
<
o
+
N V
Rysunek przestawia wersje podstawowg chwytaka z otwartymi szczekami. @ Ztacze chwytaka Gniazdo M8, 8-pinowe
@ It3cze palca Kotnierz ztgcza zgodny z DIN
@3 Pasuje do trzpieni centrujacych 1S0-9409
@ Dtugos¢ przewodu @ Otwory przelotowe potaczen

78 Pasuje do elementéw $rubowych

centrujacych




Co-act EGP-C 25

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Widok gtéwny Co-act EGP-C 25-N-N-UREK

93.1

4+0.02

——

102.5

Rysunek przestawia wersje podstawowg chwytaka z otwartymi szczekami.

Maksymalne dopuszczalne wystawanie palca

otwarte sploty

Kotnierz ztgcza zgodny z DIN

@ Itgcze chwytaka
(2) tacze palca

@3 Pasuje do trzpieni centrujacych 1S0-9409
@9 Diugos¢ przewodu @9 Otwory przelotowe potaczeri
srubowych

@ Pasuje do elementéw
centrujgcych

Z [mm]

Y [mm] Lnax

[ Dopuszczalny zakres [ Niedopuszczalny zakres

Lmax odpowiada maksymalnej dopuszczalnej dtugosci palca, patrz tabela
danych technicznych




Co-act EGP-C 25

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Szczeki gérne chwytaka wspétpracujgcego AUB EGP

Szczeki gérne chwytaka wspétpracujgcego AUB EGP

(on)
9
A
————
|
; i
o~ 5 T .
M~ N Y
N f i
|l
A" 161
[Te} |
s 26
!<—
A

Naktadki na palce
p

Szczeki gérne zostaty specjalnie zaprojektowane do chwytaka
wspoétpracujacego EGP Zaleznie od rozmiaru dostepne sg z réznymi
zakresami zaciskania. Zaleznie od zastosowania i detalu mozna uzyc¢
jednej z dostarczonych naktadek na place Naktadki na place s3 wykonane
ze sztywnego lub elastycznego tworzywa.

Opis Identyfikator Materiat

Kolumna palcow

AUB Co-act EGP 25/06 1401279 PAITPU

® Zakres dostawy obejmuje dwie szczeki nasadowe, w tym materiat

montazowy. Nalezy zapoznac sie z uwagami zawartymi w instrukcji
montazu i obstugi chwytaka EGP.

Naktadki na palce
p

Szczeki gérne zostaty specjalnie zaprojektowane do chwytaka
wspoétpracujacego EGP Zaleznie od rozmiaru dostepne s3 z réznymi
zakresami zaciskania. Zaleznie od zastosowania i detalu mozna uzyc
jednej z dostarczonych naktadek na place Naktadki na place s3 wykonane
ze sztywnego lub elastycznego tworzywa.

Opis Identyfikator Materiat
Kolumna palcow

AUB Co-act EGP 25/12 1401284 PAITPU

® Zakres dostawy obejmuje dwie szczeki nasadowe, w tym materiat
montazowy. Nalezy zapoznac sie z uwagami zawartymi w instrukcji
montazu i obstugi chwytaka EGP.




Co-act EGP-C 40

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Opis

Identyfikator

0golne dane robocze
Kompatybilny robot

Kotnierz robota

Wbudowane czujniki

Wymiary Xx Y x Z

Mechaniczne dane uzytkowe
Skok na szczeke

Min. | maks. sita chwytania
Min./Maks. sita na szczeke
Zalecana masa detalu

Maks. dopuszczalna dtugosc palca
Maks. dopuszczalna masa na palec
Powtarzalnos¢

czas zamykanialotwierania

Ciezar

Min./maks. temperatura otoczenia
Stopien ochrony IP

Itacze kablowe/koricowka kabla
Dtugos$c przewodu L1

Dtugosc przewodu L2

Elektryczne dane robocze
Napiecie znamionowe

Pragd znamionowy

Maks. prad

Elektroniczny uktad sterownika

Interfejs komunikacyjny

Liczba welwy cyfrowych

[mm]

[mm]
N]
IN]
[kg]
[mm]
[kg]
[mm]
[s]
[kg]
[°q

[mm]

[mm]

voq
[A]
[A]

Sita chwytania

Wymiary i maksymalne obcigzenia

Sita chwytania

=100 % 5% =50%

=25%

200

150

FN]

L[mm] 10 20 30

40 50
Dtugosc¢ palca

Co-act EGP-C 40-N-N-GoFa
1468548

ABB GoFa (CRB 15000)

Kotnierz standardowy

tak, indukcyjnie w obu kierunkach
93.8x90.2x123

6
35/140
17.5/70
0.7

50
0.08
0.02
0.2/0.2
0.62
5/55
30

2 x M8
70

175

24

0.2

2
zintegrowany
Cyfrowe we/wy
412

B Vx 1.5 Nm B vz 4 Nm
maks. maks.
My 2 Nm B Fz maks.170 N
maks.

® Podane wartosci momentéw oraz sit sa
wartosciami statycznymi, ktére dotycza
kazdej szczeki bazowej i moga wystepowac
réwnoczesnie. Oprécz momentu generowa-
nego przez samg site chwytania mozliwe jest
wystepowanie obcigzen.




Co-act EGP-C 40

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Dane techniczne—Co-act EGP-C do FANUC

Opis

Identyfikator

0golne dane robocze

Kompatybilny robot

Kotnierz robota

Listwa Swietlna LED

Wyswietlane kolory

Wbudowane czujniki

Wymiary Xx Y x Z [mm]

Mechaniczne dane uzytkowe

Skok na szczeke [mm]
Min. | maks. sita chwytania [N]
Min./Maks. sita na szczeke [N]
Zalecana masa detalu [kgl
Maks. dopuszczalna dtugosc palca [mm]
Maks. dopuszczalna masa na palec [ke]
Powtarzalnos¢ [mm]
czas zamykanialotwierania [s]
Ciezar [kg]
Min./maks. temperatura otoczenia [eq]

Stopien ochrony IP
Itacze kablowe/koricowka kabla
Dtugo$¢ przewodu [mm]

Elektryczne dane robocze

Napigcie znamionowe [vbq
Prad znamionowy [A]
Maks. prad [Al

Elektroniczny uktad sterownika

Interfejs komunikacyjny

Liczba we/wy cyfrowych

Co-act EGP-C 40-N-N-FCRXID
1441947

FANUC CRX-10iA, CRX-10iA/L

Kotnierz standardowy

tak, indukcyjnie w obu kierunkach
93.6x90.2x123

6
35/140
17.5170
0.7

50
0.08
0.02
0.2/0.2
0.59
555
30

M8

90

24

0.2

2
zintegrowany
Cyfrowe we/wy
22

Co-act EGP-C 40-N-N-FCRXEK
1441949

FANUC CRX-10iA, CRX-10iA/L
Kotnierz standardowy
zintegrowany

zielony, zotty, czerwony

tak, indukcyjnie w obu kierunkach
93.6x90.2x123

6
35/140
17.5/70
0.7

50
0.08
0.02
0.2/0.2
0.86
5/55

30
otwarte sploty
4000

2

0.2

2
zintegrowany
Cyfrowe we/wy
412

Co-act EGP-C 40-N-N-FCR7
1326456

FANUC CR-T7 iA

Kotnierz standardowy
zintegrowany

zielony, z0tty, czerwony

tak, indukcyjnie w obu kierunkach
93.8x90.2x120.5

6
35/140
17.5/70
0.7

50

0.08
0.02
0.2/0.2
0.66
5155

30
otwarte sploty
1000

24

0.2

2
zintegrowany
Cyfrowe we/wy
42




Co-act EGP-C 40

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Dane techniczne—Co-act EGP-C do Universal Robots

Opis

Identyfikator
0golne dane robocze
Kompatybilny robot
Kotnierz robota
Listwa SwietIna LED
Wyswietlane kolory

Wbudowane czujniki

Co-act EGP-C 40-N-N-URID
1326455

UR 3/5/10/16

Kotnierz standardowy

tak, indukcyjnie w obu kierunkach

Co-act EGP-C 40-N-N-UREK
1327883

UR 3/5/10/16

Kotnierz standardowy
zintegrowany

zielony, z6tty, czerwony

tak, indukcyjnie w obu kierunkach

Wymiary Xx Y x Z [mm] 93.8x90.2x123 93.8x90.2x123
Mechaniczne dane uzytkowe

Skok na szczeke [mm] 6 6

Min. | maks. sita chwytania [N] 35/140 35/140
Min./Maks. sita na szczeke [N] 17.5/70 17.5170
Zalecana masa detalu [kg] 0.7 0.7

Maks. dopuszczalna dtugosc palca [mm] 50 50

Maks. dopuszczalna masa na palec [kg] 0.08 0.08
Powtarzalnos¢ [mm] 0.02 0.02

czas zamykanialotwierania [s] 0.2/0.2 0.2/0.2

Ciezar [kg] 0.59 0.86
Min./maks. temperatura otoczenia [eq 5/55 5155

Stopien ochrony IP 30 30

Itacze kablowe/koricowka kabla M8 otwarte sploty
Dtugos¢ przewodu [mm] 90 4000
Elektryczne dane robocze

Napigcie znamionowe [vDd 24 24

Prad znamionowy [A] 0.2 0.2

Maks. prad [A] 0.6 2

Elektroniczny uktad sterownika

Interfejs komunikacyjny

Liczba welwy cyfrowych

zintegrowany
Cyfrowe we/wy
212

zintegrowany
Cyfrowe we/wy
42




Co-act EGP-C 40

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Dane techniczne - Co-act EGP-C do TM.
Opis

Identyfikator

0golne dane robocze

Kompatybilny robot

Kotnierz robota

Listwa SwietIna LED

Wyswietlane kolory

Wbudowane czujniki

Wymiary Xx Y x Z [mm]

Mechaniczne dane uzytkowe

Skok na szczeke [mm]
Min. | maks. sita chwytania [N]
Min./Maks. sita na szczeke [N]
Zalecana masa detalu [kg]
Maks. dopuszczalna dtugosc palca [mm]
Maks. dopuszczalna masa na palec [kg]
Powtarzalnos¢ [mm]
czas zamykanialotwierania [s]
Ciezar [kel
Min./maks. temperatura otoczenia [eq

Stopien ochrony IP
Itacze kablowe/koricowka kabla
Dtugos¢ przewodu [mm]

Elektryczne dane robocze

Napigcie znamionowe [vbQ
Prad znamionowy [A]
Maks. prad [A]

Elektroniczny uktad sterownika

Interfejs komunikacyjny

Liczba welwy cyfrowych

Co-act EGP-C 40-N-N-TMID
1374363

T™ 5/12/14

Kotnierz standardowy

tak, indukcyjnie w obu kierunkach
93.8x90.2x123

6
35/140
17.5/70
0.7

50
0.08
0.02
0.2/0.2
0.59
5/55

30
Itacze M8, 8-pinowe
210

24

0.2

0.6
zintegrowany
Cyfrowe we/wy

212

Co-act EGP-C 40-N-N-TMEK
1375931

T™M 5/12/14

Kotnierz standardowy
zintegrowany

zielony, z6tty, czerwony

tak, indukcyjnie w obu kierunkach
93.8x90.2x123

6
35/140
17.5/70
0.7

50
0.08
0.02
0.2/0.2
0.86
5/55

30
otwarte sploty
4000

2L

0.2

2
zintegrowany
Cyfrowe we/wy
42




Co-act EGP-C 40

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Dane techniczne - Co-act EGP-C dla robotow Doosan Robotics

Opis Co-act EGP-C 40-N-N-M1013
Identyfikator 1359018

0gélne dane robocze

Kompatybilny robot Doosan Robotics M-Series/A-Series/H-Series
Kotnierz robota Kotnierz standardowy
Wbudowane czujniki tak, indukcyjnie w obu kierunkach
Wymiary X x Y x Z [mm] 93.8 x90.2 x 123
Mechaniczne dane uzytkowe

Skok na szczeke [mm] 6

Min. | maks. sita chwytania [N] 35/140

Min.IMaks. sita na szczeke [N] 17.5170

Zalecana masa detalu [kg] 0.7

Maks. dopuszczalna dtugosc palca [mm] 50

Maks. dopuszczalna masa na palec [kg] 0.08

Powtarzalno$¢ [mm] 0.02

czas zamykania/otwierania [s] 0.2/0.2

Cigzar [kg] 0.59

Min./maks. temperatura otoczenia [eq] 5/55

Stopieni ochrony IP 30

Itacze kablowe/koricéwka kabla Itacze M8, 8-pinowe

Dtugos¢ przewodu [mm] 100

Elektryczne dane robocze

Napigcie znamionowe [vD(] 2L

Prad znamionowy [A] 0.2

Maks. prad [Al 2
Elektroniczny uktad sterownika zintegrowany
Interfejs komunikacyjny Cyfrowe welwy

Liczba welwy cyfrowych 212




Co-act EGP-C 40

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Dane techniczne - Co-act EGP-C do Mitsubishi

Opis

Identyfikator

0golne dane robocze
Kompatybilny robot

Kotnierz robota

Listwa SwietIna LED

Wyswietlane kolory

Wbudowane czujniki

Wymiary Xx Y x Z

Mechaniczne dane uzytkowe
Skok na szczeke

Min. | maks. sita chwytania
Min./Maks. sita na szczeke
Zalecana masa detalu

Maks. dopuszczalna dtugosc palca
Maks. dopuszczalna masa na palec
Powtarzalnos¢

czas zamykania/otwierania

Ciezar

Min./maks. temperatura otoczenia
Stopien ochrony IP

Itacze kablowe/koricowka kabla
Dtugo$c przewodu

Palec wchodzi w zakres dostawy
Elektryczne dane robocze
Napiecie znamionowe

Prad znamionowy

Maks. prad

Elektroniczny uktad sterownika

Interfejs komunikacyjny

Liczba welwy cyfrowych

[mm]

[mm]
IN]
NI
[kg]
[mm]
[kg]
[mm]
[s]
[kg]
[

[mm]

vod
[A]
[A]

Co-act EGP-C 40 N-N-ASSISTA
1408586

Mitsubishi MELFA ASSISTA

Kotnierz standardowy
zintegrowany

zielony, z0tty, czerwony

tak, indukcyjnie w obu kierunkach
93.6x92.1x136.9

6

35/140

17.5/70

0.7

50

0.08

0.02

0.2/0.2

0.89

5/55

30

Itacze M12, 8-pinowe
120

Tak (AUB Co-act EGP 40/24)

24

0.2

0.6
zintegrowany
Cyfrowe wel/wy
212




Co-act EGP-C 40

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Dane techniczne - Co-act EGP-C do YASKAWA

Opis

Identyfikator

0golne dane robocze
Kompatybilny robot

Kotnierz robota
Wbudowane czujniki

Wymiary X x Y x Z

Mechaniczne dane uzytkowe
Skok na szczeke

Min. | maks. sita chwytania
Min./Maks. sita na szczeke
Zalecana masa detalu

Maks. dopuszczalna dtugosc palca
Maks. dopuszczalna masa na palec
Powtarzalnos¢

czas zamykanialotwierania

Ciezar

Min./maks. temperatura otoczenia
Stopien ochrony IP

Itacze kablowe/koricowka kabla
Dtugosc przewodu

Elektryczne dane robocze
Napigcie znamionowe

Prad znamionowy

Maks. prad

Elektroniczny uktad sterownika

Interfejs komunikacyjny

Liczba we/wy cyfrowych

[mm]

[mm]
IN]
[N]
[kg]
[mm]
[kg]
[mm]
[s]
[kg]
[°eq

[mm]

[voq

[A]
[A]

Co-act EGP-C 40 N-N-YDTN

1393738

YASKAWA HC10DT (NPN)
Kotnierz standardowy

tak, indukcyjnie w obu
kierunkach

93.8 x90.2 x 144.1

6
35/140
17.5170
0.7

50
0.08
0.02
0.2/0.2
0.9
5/55
30

M8

90

24

0.2

0.6
zintegrowany
Cyfrowe welwy
212

Co-act EGP-C 40 N-N-YDTP
1393739

YASKAWA HC10DT (PNP)
Kotnierz standardowy

tak, indukcyjnie w obu
kierunkach

93.8 x90.2 x 144.1

6
35/140
17.5170
0.7

50
0.08
0.02
0.2/0.2
0.9
5/55
30

M8

90

24

0.2

0.6
zintegrowany
Cyfrowe welwy
212

Co-act EGP-C 40 N-N-YHCN
1374366

YASKAWA HC10 (NPN)
Kotnierz standardowy

tak, indukcyjnie w obu
kierunkach

93.8 x90.2 x 145.2

6
35/140
17.5170
0.7

50
0.08
0.02
0.2/0.2
0.9
5/55
30

M8

90

24

0.2

0.6
zintegrowany
Cyfrowe welwy
212

Co-act EGP-C 40 N-N-YHCP
1374367

YASKAWA HC10 (PNP)
Kotnierz standardowy

tak, indukcyjnie w obu
kierunkach

93.8 x 90.2 x 145.2

6
35/140
17.5170
0.7

50
0.08
0.02
0.2/0.2
0.9
555
30

M8

90

24

0.2

0.6
zintegrowany
Cyfrowe welwy
212




Co-act EGP-C 40

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Dane techniczne—Co-act EGP-C do KUKA

Opis

Identyfikator

0golne dane robocze

Kompatybilny robot

Kotnierz robota

Listwa SwietIna LED

Wyswietlane kolory

Wbudowane czujniki

Wymiary Xx Y x Z [mm]

Mechaniczne dane uzytkowe

Skok na szczeke [mm]
Min. | maks. sita chwytania [N]
Min./Maks. sita na szczeke [N]
Zalecana masa detalu [kg]
Maks. dopuszczalna dtugosc palca [mm]
Maks. dopuszczalna masa na palec [kg]
Powtarzalnos¢ [mm]
czas zamykanialotwierania [s]
Ciezar [kel
Min./maks. temperatura otoczenia [eq

Stopien ochrony IP
Itacze kablowe/koricowka kabla
Dtugos¢ przewodu [mm]

Elektryczne dane robocze

Napigcie znamionowe [vbQ
Prad znamionowy [A]
Maks. prad [A]

Elektroniczny uktad sterownika

Interfejs komunikacyjny

Liczba welwy cyfrowych

Co-act EGP-C 40-N-N-KETI
1326454

KUKA LBR iiwa 7/14

Przepust do sensoréw dotykowych wewnetrznych
zintegrowany

zielony, z0tty, czerwony

tak, indukcyjnie w obu kierunkach
93.8x90.2x135

6
35/140
17.5170
0.7

50
0.08
0.02
0.2/0.2
0.6
5/55
30

24

0.2

2
zintegrowany
Cyfrowe we/wy
412

Co-act EGP-C 40-N-N-KTOE
1321170

KUKA LBR iiwa 7/14

Przepust do sensoréw dotykowych zewnetrznych
zintegrowany

zielony, z6tty, czerwony

tak, indukcyjnie w obu kierunkach
93.8x90.2x123

6
35/140
17.5/70
0.7

50
0.08
0.02
0.2/0.2
0.62
5/55
30

M12

70

2L

0.2

2
zintegrowany
Cyfrowe we/wy
42




Co-act EGP-C 40

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Widok gtéwny Co-act EGP-C 40-N-N-GoFa

108.9

12.2
6+0.02

-

© @MS | ™
73025 (2~ , A L10£0.02

16 -0.04

50.1

Rysunek przestawia wersje podstawowg chwytaka z otwartymi szczekami.

@ Itgcze chwytaka
@ It3cze palca

Itgcze M8, 3-wtykowe
Kotnierz ztgcza zgodny z DIN

@3 Pasuje do trzpieni centrujacych 1S0-9409
@ Dtugos¢ przewodu Otwory przelotowe potgczen
srubowych

@ Pasuje do elementéw

centrujacych M8, L-wtykowe ztgcze meskie




Co-act EGP-C 40

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Widok gtéwny Co-act EGP-C 40-N-N-FCRXID

——

=
||‘}‘| |

e

i
(e]

108.9

12.2

6+0.02

-

| 110+0.02
@QQ'S (2)()_/1 6 ‘.%.04

50.1
Rysunek przestawia wersje podstawowg chwytaka z otwartymi szczekami. @ Ztacze chwytaka Ztacze M8, 8-pinowe
@ It3cze palca Kotnierz ztgcza zgodny z DIN
@3 Pasuje do trzpieni centrujacych 1S0-9409
@ Dtugos¢ przewodu @ Otwory przelotowe potgczen

78 Pasuje do elementéw $rubowych

centrujacych




Co-act EGP-C 40

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Widok gtéwny Co-act EGP-C 40-N-N-FCRXEK

|
o

3 ||
N
. | s
o
. ‘ +l
= S
1
i

@Ms\

0
7325 (2x)—/] y 10:£0.02
0.

-0.04
50.1
Rysunek przestawia wersje podstawowg chwytaka z otwartymi szczekami. @ Ztacze chwytaka otwarte sploty
@ It3cze palca Kotnierz ztgcza zgodny z DIN
@3 Pasuje do trzpieni centrujacych 1S0-9409
@ Dtugos¢ przewodu Otwory przelotowe potgczen

78 Pasuje do elementéw $rubowych

centrujacych




Co-act EGP-C 40

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Widok gtéwny Co-act EGP-C 40-N-N-FCR7

A-A
T
T . ~J
? )
‘ ‘ f |
; lim L }
|
AN 1% ‘ I—b J
i
o ‘ i
© ‘ !
© o
I
o~
~ e
: o
N ‘ ' Bl
- Ne)
™
o (2w
\ 10+
(73)@2.5 (29~ ‘0 10+0.02
16-0.04
50.1
Rysunek przestawia wersje podstawowg chwytaka z otwartymi szczekami. @ Ztacze chwytaka otwarte sploty
@ It3cze palca Kotnierz ztgcza zgodny z DIN
@3 Pasuje do trzpieni centrujacych 1S0-9409
@ Dtugos¢ przewodu @ Otwory przelotowe potgczen

78 Pasuje do elementéw $rubowych

centrujacych




Co-act EGP-C 40

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Widok gtéwny Co-act EGP-C 40-N-N-URID

A-A ‘ 90
| ——
(I -
| = |
| |
{ 'Lﬁ“ ] il }
AN 1% J
N
i
o FVAL
© ‘ : ‘
o [e]
|
o~
Q
N | T o
o~ i +
— 0
o !
° (2w
\ 10+
(73)2.5 (2% L | L100.02
16-0.04
50.1
Rysunek przestawia wersje podstawowg chwytaka z otwartymi szczekami. @ Ztacze chwytaka Gniazdo M8, 8-pinowe
@ It3cze palca Kotnierz ztgcza zgodny z DIN
@3 Pasuje do trzpieni centrujacych 1S0-9409
@ Dtugos¢ przewodu Otwory przelotowe potgczen

78 Pasuje do elementéw $rubowych

centrujacych




Co-act EGP-C 40

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Widok gtéwny Co-act EGP-C 40-N-N-UREK

o
<o}
o
o~
<
N 3
= ©
™
© M5
\ 110+0.02
(73)@2.5 (29 | 0+0.0
16-0.04
50.1
Rysunek przestawia wersje podstawowg chwytaka z otwartymi szczekami. @ Ztacze chwytaka otwarte sploty
@ It3cze palca Kotnierz ztgcza zgodny z DIN
@3 Pasuje do trzpieni centrujacych 1S0-9409

@ Otwory przelotowe potaczen

@ Dtugos$¢ przewodu
srubowych

@ Pasuje do elementéw
centrujacych




Co-act EGP-C 40

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Widok gtéwny Co-act EGP-C 40-N-N-TMID

n
N
o il ‘ N
[ce] | : — -
S o ‘
o~
<
N o
N i +
— i o
T
Ne) ™
M5 @250 (1)(92)M6 (4
| | 1 10=0.02 73)
165
50.1
x
x
]
o
o
Rysunek przestawia wersje podstawowg chwytaka z otwartymi szczekami. @ Ztacze chwytaka Ztacze M8, 8-pinowe
@ It3cze palca Kotnierz ztgcza zgodny z DIN
@3 Pasuje do trzpieni centrujacych 1S0-9409
@ Dtugos¢ przewodu @ Otwory przelotowe potgczen
srubowych

@ Pasuje do elementéw
centrujacych




Co-act EGP-C 40

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Widok gtéwny Co-act EGP-C 40-N-N-TMEK

108.9

12.2
6+0.02

126.2
118

Rysunek przestawia wersje podstawowg chwytaka z otwartymi szczekami.

@ Itgcze chwytaka Pasuje do elementow
(2) tacze palca centrujgcych
@3 Pasuje do trzpieni centrujacych Kotnierz ztgcza zgodny z DIN

1S0-9409

@ Otwory przelotowe potaczen
srubowych

@ Dtugos$¢ przewodu




Co-act EGP-C 40

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Widok gtéwny Co-act EGP-C 40-N-N-M1013

n
A-A :
—
— ~
—% b
\ \f j L
C AP
i \
i
o i ‘ 0
) : -
g 1'% |
)
N o
'4: 1l
0
0
K3
\.OO
)
Rysunek przestawia wersje podstawowg chwytaka z otwartymi szczekami. @ Ztacze chwytaka Wtyczka katowa
@ It3cze palca Kotnierz ztgcza zgodny z DIN
@3 Pasuje do trzpieni centrujacych 1S0-9409
@ Dtugos¢ przewodu @ Otwory przelotowe potaczen
srubowych

@ Pasuje do elementéw
centrujacych




Co-act EGP-C 40

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Widok gtéwny Co-act EGP-C 40 N-N-ASSISTA
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Rysunek przestawia wersje podstawowg chwytaka z otwartymi szczekami. @ Ztacze chwytaka Pasuje do elementow

@ Itacze palca centrujgcych
66) Wchodzi w zakres dostawy Wtyczka katowa

@73 Pasuje do trzpieni centrujacych Kotnierz ztgcza zgodny z DIN
. 1S0-9409
@ Dtugosc przewodu




Co-act EGP-C 40

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Widok gtéwny Co-act EGP-C 40 N-N-YDTN
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Rysunek przestawia wersje podstawowa chwytaka z otwartymi szczekami. @ Ztacze chwytaka @ Pasuje do trzpieni centrujacych

@ It3cze palca Kotnierz ztgcza zgodny z DIN
66) Wchodzi w zakres dostawy 1S0-9409




Co-act EGP-C 40

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Widok gtéwny Co-act EGP-C 40 N-N-YDTP
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Rysunek przestawia wersje podstawowa chwytaka z otwartymi szczekami. @ Ztacze chwytaka @ Pasuje do trzpieni centrujacych

@ It3cze palca Kotnierz ztgcza zgodny z DIN
66) Wchodzi w zakres dostawy 1S0-9409




Co-act EGP-C 40

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Widok gtéwny Co-act EGP-C 40 N-N-YHCN
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Rysunek przestawia wersje podstawowg chwytaka z otwartymi szczekami. @ Ztacze chwytaka @ Pasuje do trzpieni centrujgcych

@ It3cze palca Kotnierz ztgcza zgodny z DIN
66) Wchodzi w zakres dostawy 1S0-9409




Co-act EGP-C 40

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Widok gtéwny Co-act EGP-C 40 N-N-YHCP
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Rysunek przestawia wersje podstawowg chwytaka z otwartymi szczekami. @ Ztacze chwytaka @ Pasuje do trzpieni centrujacych

@ It3cze palca Kotnierz ztgcza zgodny z DIN
66) Wchodzi w zakres dostawy 1S0-9409




Co-act EGP-C 40

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Widok gtéwny EGP-C w wariancie - KETI
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Rysunek przestawia wersje podstawowg chwytaka z otwartymi szczekami. @ Ztacze chwytaka z interfejsem KUKA
@ It3cze palca Kotnierz ztgcza zgodny z DIN
@3 Pasuje do trzpieni centrujacych 1S0-9409

@ Otwory przelotowe potaczen

@ Pasuje do elementéw
srubowych

centrujacych




Co-act EGP-C 40

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Widok gtéwny EGP-C w wariancie KTOE
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Rysunek przestawia wersje podstawowg chwytaka z otwartymi szczekami.

Maksymalne dopuszczalne wystawanie palca

@ Itgcze chwytaka

(2) tacze palca

@ Pasuje do trzpieni centrujacych
@ Dtugos$¢ przewodu

@ Pasuje do elementéw
centrujgcych

Wtyk M12, 17-pinowy

Kotnierz ztgcza zgodny z DIN
1S0-9409

Otwory przelotowe potaczen
srubowych

Z [mm]

Y [mm]

LITIBX

[ Dopuszczalny zakres

[ Niedopuszczalny zakres

Lmax odpowiada maksymalnej dopuszczalnej dtugosci palca, patrz tabela

danych technicznych




Co-act EGP-C 40

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Szczeki gérne chwytaka wspétpracujgcego AUB EGP

Szczeki gérne chwytaka wspétpracujgcego AUB EGP

~
>/

s

(5

JiE(EN)
N

fi

%

Naktadki na palce

Szczeki gérne zostaty specjalnie zaprojektowane do chwytaka
wspoétpracujacego EGP Zaleznie od rozmiaru dostepne sg z réznymi
zakresami zaciskania. Zaleznie od zastosowania i detalu mozna uzyc¢
jednej z dostarczonych naktadek na place Naktadki na place s3 wykonane
ze sztywnego lub elastycznego tworzywa.

Opis Identyfikator Materiat
AUB Co-act EGP 40/12 1401285 PAITPU

® Zakres dostawy obejmuje dwie szczeki nasadowe, w tym materiat
montazowy. Nalezy zapoznac sie z uwagami zawartymi w instrukcji
montazu i obstugi chwytaka EGP.

Naktadki na palce

Szczeki gérne zostaty specjalnie zaprojektowane do chwytaka
wspoétpracujacego EGP Zaleznie od rozmiaru dostepne s3 z réznymi
zakresami zaciskania. Zaleznie od zastosowania i detalu mozna uzyc
jednej z dostarczonych naktadek na place Naktadki na place s3 wykonane
ze sztywnego lub elastycznego tworzywa.

Opis Identyfikator Materiat
AUB Co-act EGP 40/24 1401286 PAITPU

® Zakres dostawy obejmuje dwie szczeki nasadowe, w tym materiat
montazowy. Nalezy zapoznac sie z uwagami zawartymi w instrukcji
montazu i obstugi chwytaka EGP.




Co-act EGP-C 40

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw




Co-act EGP-C 50

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Sita chwytania Wymiary i maksymalne obcigzenia

Sita chwytania
-100% ~75% =50% =25%
300
200
100
=)
-
Lmm] 10 20 30 40 50 60
Dtugosc¢ palca

B Vx 3Nm B vz 5Nm

maks. maks.
My 4 Nm [l Fz maks.200 N

maks.

® Podane wartosci momentéw oraz sit sa
wartosciami statycznymi, ktére dotycza
kazdej szczeki bazowej i moga wystepowac
réwnoczesnie. Oprécz momentu generowa-
nego przez samg site chwytania mozliwe jest

Dane techniczne—Co-act EGP-C do FANUC

Opis

Identyfikator
0golne dane robocze
Kompatybilny robot
Kotnierz robota
Listwa Swietlna LED
Wyswietlane kolory

Wbudowane czujniki

Wymiary Xx Y x Z [mm]
Mechaniczne dane uzytkowe

Skok na szczeke [mm]
Min. | maks. sita chwytania [N]
Min./Maks. sita na szczeke [N]
Zalecana masa detalu [kg]
Maks. dopuszczalna dtugosc palca [mm]
Maks. dopuszczalna masa na palec [kg]
Powtarzalnos$¢ [mm]
czas zamykania/otwierania [s]
Ciezar [kg]
Min./maks. temperatura otoczenia [ec]

Stopien ochrony IP
Itacze kablowe/koricéwka kabla
Dtugo$¢ przewodu [mm]

Elektryczne dane robocze

Napigcie znamionowe [v (]
Prad znamionowy [A]
Maks. prad [A]

Elektroniczny uktad sterownika

Liczba welwy cyfrowych

Co-act EGP-C 50-N-N-FCR7
1326462

FANUC CR-7 iA

Kotnierz standardowy
zintegrowany

zielony, z6tty, czerwony

tak, indukcyjnie w obu kierunkach
125.5 x 86.4 x 136.5

8

54/215
271107.5
1.05

64

0.14

0.02
0.21/0.21
1.22

5/55

30
otwarte sploty
4000

24

0.3

2
zintegrowany

42

wystepowanie obcigzen.



Co-act EGP-C 50

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Dane techniczne—Co-act EGP-C do Universal Robots

Opis

Identyfikator

0golne dane robocze
Kompatybilny robot

Kotnierz robota

Listwa SwietIna LED

Wyswietlane kolory

Wbudowane czujniki

Wymiary Xx Y x Z

Mechaniczne dane uzytkowe
Skok na szczeke

Min. | maks. sita chwytania
Min./Maks. sita na szczeke
Zalecana masa detalu

Maks. dopuszczalna dtugosc palca
Maks. dopuszczalna masa na palec
Powtarzalnos¢

czas zamykania/otwierania

Ciezar

Min./maks. temperatura otoczenia
Stopien ochrony IP

Itacze kablowe/koricowka kabla
Dtugo$c przewodu

Elektryczne dane robocze
Napiecie znamionowe

Pragd znamionowy

Maks. prad

Elektroniczny uktad sterownika

Liczba welwy cyfrowych

[mm]

[mm]
IN]
NI
[kg]
[mm]
[kg]
[mm]
[s]
[kg]
[

[mm]

[vbd

[A]
[A]

Co-act EGP-C 50-N-N-UREK
1327884

UR 3/5/10/16

Kotnierz standardowy
zintegrowany

zielony, z0tty, czerwony

tak, indukcyjnie w obu kierunkach
125.5 x 86.4 x 136.5

8

54/215
27/107.5
1.05

64

0.14

0.02
0.21/0.21
1.22

5/55

30
otwarte sploty
4000

24

0.3

2
zintegrowany
412




Co-act EGP-C 50

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Dane techniczne—Co-act EGP-C do KUKA

Opis Co-act EGP-C 50-N-N-KETI Co-act EGP-C 50-N-N-KTOE
Identyfikator 1326459 1321171

0golne dane robocze

Kompatybilny robot KUKA LBR iiwa 7/14 KUKA LBR iiwa 7/14
Kotnierz robota Przepust do sensoréw dotykowych wewnetrznych Przepust do sensoréw dotykowych zewnetrznych
Listwa swietlna LED zintegrowany zintegrowany

Wyswietlane kolory zielony, z0tty, czerwony zielony, z6tty, czerwony
Wbudowane czujniki tak, indukcyjnie w obu kierunkach tak, indukcyjnie w obu kierunkach
Wymiary Xx Y x Z [mm] 125.5 x 86.4 x 151 125.5 x 86.4 x136.5
Mechaniczne dane uzytkowe

Skok na szczeke [mm] 8 8

Min. | maks. sita chwytania [N] 54/215 54/215

Min./Maks. sita na szczeke [N] 27/107.5 27/107.5

Zalecana masa detalu [kg] 1.05 1.05

Maks. dopuszczalna dtugosc palca [mm] 64 64

Maks. dopuszczalna masa na palec [kg] 0.14 0.14

Powtarzalnos¢ [mm] 0.02 0.02

czas zamykanialotwierania [s] 0.21/0.21 0.21/0.21

Ciezar [kg] 0.86 0.88

Min./maks. temperatura otoczenia [eq 5/55 5155

Stopien ochrony IP 30 30

Itacze kablowe/koricowka kabla M12

Dtugos¢ przewodu [mm] 70

Elektryczne dane robocze

Napigcie znamionowe [vDd 24 24

Prad znamionowy [A] 0.3 0.3

Maks. prad [A] 2 2
Elektroniczny uktad sterownika zintegrowany zintegrowany

Liczba we/wy cyfrowych 412 412




Co-act EGP-C 50

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Widok gtéwny Co-act EGP-C 50-N-N-FCR7

124.8

14
8+0.02

@ 23 (2% 180\ | [.12+0.02
-0.04
57.5
Rysunek przestawia wersje podstawowg chwytaka z otwartymi szczekami. @ Ztacze chwytaka otwarte sploty
@ It3cze palca Kotnierz ztgcza zgodny z DIN
@3 Pasuje do trzpieni centrujacych 150-9409

@ Otwory przelotowe potaczen

@ Dtugos$¢ przewodu
srubowych

@ Pasuje do elementéw
centrujacych




Co-act EGP-C 50

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Widok gtéwny Co-act EGP-C 50-N-N-UREK
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Rysunek przestawia wersje podstawowg chwytaka z otwartymi szczekami. @ Ztacze chwytaka otwarte sploty
@ It3cze palca Kotnierz ztgcza zgodny z DIN
@3 Pasuje do trzpieni centrujacych 1S0-9409
@ Dtugos¢ przewodu @ Otwory przelotowe potgczen
srubowych

@ Pasuje do elementéw
centrujacych




Co-act EGP-C 50

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Widok gtéwny EGP-C w wariancie - KETI
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Rysunek przestawia wersje podstawowg chwytaka z otwartymi szczekami. @ Ztacze chwytaka z interfejsem KUKA
@ It3cze palca Kotnierz ztgcza zgodny z DIN
@3 Pasuje do trzpieni centrujacych 1S0-9409

@ Otwory przelotowe potaczen

@ Pasuje do elementéw
srubowych

centrujacych




Co-act EGP-C 50

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Widok gtéwny EGP-C w wariancie KTOE

124.8
134.2

8+0.02

Rysunek przestawia wersje podstawowg chwytaka z otwartymi szczekami. @ Ztacze chwytaka Wtyk M12, 17-pinowy
(2) tacze palca Kotnierz ztgcza zgodny z DIN
@3 Pasuje do trzpieni centrujacych 1S0-9409
@9 Diugos¢ przewodu @ Otwory przelotowe potaczeri
srubowych

@ Pasuje do elementéw
centrujgcych

Maksymalne dopuszczalne wystawanie palca

Lo |
£
S
H b
j N
; Y [mm] Limax
. Dopuszczalny zakres . Niedopuszczalny zakres

Lmax odpowiada maksymalnej dopuszczalnej dtugosci palca, patrz tabela
danych technicznych




Co-act EGP-C 50

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Szczeki gérne chwytaka wspétpracujgcego AUB EGP

Szczeki gérne chwytaka wspétpracujgcego AUB EGP

_
\29

Naktadki na palce
p

Szczeki gérne zostaty specjalnie zaprojektowane do chwytaka
wspoétpracujacego EGP Zaleznie od rozmiaru dostepne sg z réznymi
zakresami zaciskania. Zaleznie od zastosowania i detalu mozna uzyc¢
jednej z dostarczonych naktadek na place Naktadki na place s3 wykonane
ze sztywnego lub elastycznego tworzywa.

Opis Identyfikator Materiat
Kolumna palcow
AUB Co-act EGP 50/16 1401289 PAITPU

® Zakres dostawy obejmuje dwie szczeki nasadowe, w tym materiat
montazowy. Nalezy zapoznac sie z uwagami zawartymi w instrukcji
montazu i obstugi chwytaka EGP.

Naktadki na palce
p

Szczeki gérne zostaty specjalnie zaprojektowane do chwytaka
wspoétpracujacego EGP Zaleznie od rozmiaru dostepne s3 z réznymi
zakresami zaciskania. Zaleznie od zastosowania i detalu mozna uzyc
jednej z dostarczonych naktadek na place Naktadki na place s3 wykonane
ze sztywnego lub elastycznego tworzywa.

Opis Identyfikator Materiat
Kolumna palcow

AUB Co-act EGP 50/32 1401293 PAITPU

® Zakres dostawy obejmuje dwie szczeki nasadowe, w tym materiat
montazowy. Nalezy zapoznac sie z uwagami zawartymi w instrukcji
montazu i obstugi chwytaka EGP.




Co-act EGP-C 64

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Sita chwytania Wymiary i maksymalne obcigzenia
Sita chwytania
=100 % 5% =50% =25%
300
200
100
=
“Lmml 20 30 4 5 60 7 80
Dtugosc¢ palca
B Vx 3.5 Nm B vz 9 Nm
maks. maks.
My 6 Nm [l Fz maks.250 N
maks.

® Podane wartosci momentéw oraz sit sa
wartosciami statycznymi, ktére dotycza
kazdej szczeki bazowej i moga wystepowac
réwnoczesnie. Oprécz momentu generowa-
nego przez samg site chwytania mozliwe jest
wystepowanie obcigzen.

Opis Co-act EGP-C 64-N-N-GoFa
Identyfikator 1468551

0golne dane robocze

Kompatybilny robot ABB GoFa (CRB 15000)
Kotnierz robota Kotnierz standardowy
Wbudowane czujniki tak, indukcyjnie w obu kierunkach
Wymiary Xx Y x Z [mm] 125.5 x 86.4 x 146.7
Mechaniczne dane uzytkowe

Skok na szczgke [mm] 10

Min. | maks. sita chwytania [N] 651230

Min./Maks. sita na szczeke [N] 32.5/115

Zalecana masa detalu [kg] 1.15

Maks. dopuszczalna dtugosc palca [mm] 80

Maks. dopuszczalna masa na palec [kg] 0.24

Powtarzalnos¢ [mm] 0.02

czas zamykania/otwierania [s] 0.49/0.49

Ciezar [kg] 1.2

Min./maks. temperatura otoczenia [eq 555

Stopien ochrony IP 30

Itacze kablowe/koricéwka kabla 2x M8

Dtugos¢ przewodu L1 [mm] 70

Dtugo$¢ przewodu L2 [mm] 175

Elektryczne dane robocze

Napigcie znamionowe [vDc] 24

Prad znamionowy [A] 0.15

Maks. prad [A] 2

Elektroniczny uktad sterownika zintegrowany

Liczba we/wy cyfrowych 412




Co-act EGP-C 64

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Dane techniczne—Co-act EGP-C do FANUC

Opis

Identyfikator

0golne dane robocze

Kompatybilny robot

Kotnierz robota

Listwa Swietlna LED

Wyswietlane kolory

Wbudowane czujniki

Wymiary Xx Y x Z [mm]

Mechaniczne dane uzytkowe

Skok na szczeke [mm]
Min. | maks. sita chwytania [N]
Min./Maks. sita na szczeke [N]
Zalecana masa detalu [kgl
Maks. dopuszczalna dtugosc palca [mm]
Maks. dopuszczalna masa na palec [ke]
Powtarzalnos¢ [mm]
czas zamykanialotwierania [s]
Ciezar [kg]
Min./maks. temperatura otoczenia [eq]

Stopien ochrony IP
Itacze kablowe/koricowka kabla
Dtugo$¢ przewodu [mm]

Elektryczne dane robocze

Napigcie znamionowe [vbq
Prad znamionowy [A]
Maks. prad [Al

Elektroniczny uktad sterownika

Liczba welwy cyfrowych

Co-act EGP-C 64-N-N-FCRXID
1441948

FANUC CRX-10iA, CRX-10iA/L

Kotnierz standardowy

tak, indukcyjnie w obu kierunkach
125.5 x 86.4 x 149.2

10
65/230
32.5/115
L5

80

0.24
0.02
0.49/0.49
LSS
555

30

M8

90

24

0.15

2
zintegrowany
212

Co-act EGP-C 64-N-N-FCRXEK
1441950

FANUC CRX-10iA, CRX-10iA/L
Kotnierz standardowy
zintegrowany

zielony, zotty, czerwony

tak, indukcyjnie w obu kierunkach
125.5 x 86.4 x 149.2

10
65/230
32.5/115
1.15

80

0.24

0.02
0.49/0.49
1.38

5/55

30
otwarte sploty
4000

2

0.15

2
zintegrowany
412

Co-act EGP-C 64-N-N-FCR7
1326469

FANUC CR-T7 iA

Kotnierz standardowy
zintegrowany

zielony, z0tty, czerwony

tak, indukcyjnie w obu kierunkach
125.5 x 86.4 x 146.7

10
65/230
32.5/115
1.15

80

0.24

0.02
0.49/0.49
1.38

5155

30
otwarte sploty
4000

24

0.15

2
zintegrowany
42




Co-act EGP-C 64

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Dane techniczne—Co-act EGP-C do Universal Robots

Opis

Identyfikator
0golne dane robocze
Kompatybilny robot
Kotnierz robota
Listwa SwietIna LED
Wyswietlane kolory

Wbudowane czujniki

Co-act EGP-C 64-N-N-URID
1436401

UR 3/5/10/16 (nur e-Series)

Kotnierz standardowy

tak, indukcyjnie w obu kierunkach

Co-act EGP-C 64-N-N-UREK
1327885

UR 3/5/10/16

Kotnierz standardowy
zintegrowany

zielony, z6tty, czerwony

tak, indukcyjnie w obu kierunkach

Wymiary Xx Y x Z [mm] 125.5 x 86.4 x 149.2 125.5 x 86.4 x 146.7
Mechaniczne dane uzytkowe

Skok na szczeke [mm] 10 10

Min. | maks. sita chwytania [N] 65/230 65/230
Min./Maks. sita na szczeke [N] 32.5/115 32.5/115
Zalecana masa detalu [kg] 1.15 1.15

Maks. dopuszczalna dtugosc palca [mm] 80 80

Maks. dopuszczalna masa na palec [kg] 0.24 0.24
Powtarzalnos¢ [mm] 0.02 0.02

czas zamykanialotwierania [s] 0.49/0.49 0.49/0.49
Ciezar [kg] 1.11 1.38
Min./maks. temperatura otoczenia [eq 5/55 5155

Stopien ochrony IP 30 30

Itacze kablowe/koricowka kabla M8 otwarte sploty
Dtugos¢ przewodu [mm] 90 4000
Elektryczne dane robocze

Napigcie znamionowe [vDd 24 24

Prad znamionowy [A] 0.15 0.15

Maks. prad [A] 2 2

Elektroniczny uktad sterownika

Liczba welwy cyfrowych

zintegrowany
212

zintegrowany
42




Co-act EGP-C 64

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Dane techniczne - Co-act EGP-C do TM.

Opis

Identyfikator

0Ogdlne dane robocze
Kompatybilny robot
Kotnierz robota

Listwa SwietIna LED
Wyswietlane kolory
Wbudowane czujniki
Wymiary Xx Y x Z
Mechaniczne dane uzytkowe
Skok na szczeke

Min. | maks. sita chwytania
Min./Maks. sita na szczeke

Zalecana masa detalu

Maks. dopuszczalna dtugosc palca

Maks. dopuszczalna masa na palec

Powtarzalnos¢
czas zamykania/otwierania

Ciezar

Min./maks. temperatura otoczenia

Stopien ochrony IP

Itacze kablowe/koricowka kabla
Dtugo$c przewodu

Elektryczne dane robocze
Napiecie znamionowe

Pragd znamionowy

Maks. prad

Elektroniczny uktad sterownika

Liczba welwy cyfrowych

[mm]

[mm]
[N]
NI
[kg]
[mm]
[kg]
[mm]
[s]
[kg]
[

[mm]

[vbd

[A]
[A]

Co-act EGP-C 64-N-N-TMEK
1400578

T™M 5/12/14

Kotnierz standardowy
zintegrowany

zielony, z0tty, czerwony

tak, indukcyjnie w obu kierunkach
125.5 x 86.4 x 146.7

10
65/230
32.5/115
1.15

80

0.24

0.02
0.49/0.49
1.38

5/55

30
otwarte sploty
4000

24

0.15

2
zintegrowany
412

Dane techniczne - Co-act EGP-C dla robotéw Doosan Robotics

Opis

Identyfikator

0gdlne dane robocze
Kompatybilny robot
Kotnierz robota
Wbudowane czujniki
Wymiary Xx Y x Z
Mechaniczne dane uzytkowe
Skok na szczeke

Min. | maks. sita chwytania
Min./Maks. sita na szczeke

Zalecana masa detalu

Maks. dopuszczalna dtugosc palca

Maks. dopuszczalna masa na palec

Powtarzalnos¢
czas zamykanialotwierania

Ciezar

Min./maks. temperatura otoczenia

Stopien ochrony IP

Itacze kablowe/koricowka kabla
Dtugo$c przewodu

Elektryczne dane robocze
Napiecie znamionowe

Pragd znamionowy

Maks. prad

Elektroniczny uktad sterownika

Liczba welwy cyfrowych

[mm]

[mm]
[N]
IN]
[kg]
[mm]
[kg]
[mm]
[s]
[kg]
[

[mm]

[vba

[A]
[A]

Co-act EGP-C 64-N-N-M1013
1416679

Doosan Robotics M-Series/A-Series/H-Series
Kotnierz standardowy

tak, indukcyjnie w obu kierunkach

125.5 x 86.4 x 149.2

10
65/230
32.5/1115
1.15

80

0.24

0.02
0.49/0.49
1.11

5/55

30
otwarte sploty
4000

2

0.15

2
zintegrowany
212




Co-act EGP-C 64

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Dane techniczne—Co-act EGP-C do KUKA

Opis

Identyfikator

0Ogdlne dane robocze
Kompatybilny robot

Kotnierz robota

Listwa Swietina LED

Wyswietlane kolory

Wbudowane czujniki

Wymiary Xx Y x Z

Mechaniczne dane uzytkowe
Skok na szczeke

Min. | maks. sita chwytania
Min./Maks. sita na szczeke
Zalecana masa detalu

Maks. dopuszczalna dtugosc palca
Maks. dopuszczalna masa na palec
Powtarzalnos¢

czas zamykania/otwierania

Ciezar

Min./maks. temperatura otoczenia
Stopien ochrony IP

Itacze kablowe/koricowka kabla
Dtugosc przewodu

Elektryczne dane robocze
Napiecie znamionowe

Prad znamionowy

Maks. prad

Elektroniczny uktad sterownika

Liczba welwy cyfrowych

[mm]

[mm]
NI
IN]
[kg]
[mm]
[kg]
[mm]
[s]
[kg]
[°q

[mm]

[vbq

[A]
[A]

Co-act EGP-C 64-N-N-KETI
1326464

KUKA LBR iiwa 7/14

Przepust do sensoréw dotykowych wewnetrznych
zintegrowany

zielony, z6tty, czerwony

tak, indukcyjnie w obu kierunkach

125.5 x 86.4 x 161.2

10
65/230
32.5/115
15

80

0.24
0.02
0.49/0.49
1.13
5/55

30

24

0.15

2
zintegrowany

LI2

Co-act EGP-C 64-N-N-KTOE
1321172

KUKA LBR iiwa 7/14

Przepust do sensoréw dotykowych zewnetrznych
zintegrowany

zielony, z0tty, czerwony

tak, indukcyjnie w obu kierunkach

125.5 x 86.4 x 146.7

10
65/230
32.5/115
1,15

80

0.24
0.02
0.49/0.49
1.15
5/55

30

M12

70

pL

0.15

2
zintegrowany

412




Co-act EGP-C 64

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Widok gtéwny Co-act EGP-C 64-N-N-GoFa

A-A To)

144.2

135.1

15.9

9+0.02

20-0.04
60.6
Rysunek przestawia wersje podstawowg chwytaka z otwartymi szczekami. @ Ztacze chwytaka Ztacze M8, 3-wtykowe
@ It3cze palca Kotnierz ztgcza zgodny z DIN
@3 Pasuje do trzpieni centrujacych 1S0-9409

@ Otwory przelotowe potaczen
srubowych

M8, L-wtykowe ztgcze meskie

@ Dtugos$¢ przewodu
@ Pasuje do elementéw
centrujacych




Co-act EGP-C 64

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Widok gtéwny Co-act EGP-C 64~-N-N-FCRXID

A-A
{7 i
L . 1l
i
~ ]
- !
™
o~
o
o o
%) ‘ j +
— : n
co I ! - ™ o
| Do |
(el
2 )M8
T o4 (24(73
o 12+0.02
0
20-0.04
60.6
Rysunek przestawia wersje podstawowg chwytaka z otwartymi szczekami. @ Ztacze chwytaka Itacze M8, 8-pinowe
@ It3cze palca Kotnierz ztgcza zgodny z DIN
@3 Pasuje do trzpieni centrujacych 1S0-9409
@ Dtugos¢ przewodu Otwory przelotowe potgczen

78 Pasuje do elementéw $rubowych

centrujacych




Co-act EGP-C 64

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Widok gtéwny Co-act EGP-C 64-N-N-FCRXEK

135.1

15.9
9+0.02

D
——

[oe]

M8
@@4 (2% 120.02

60.6
Rysunek przestawia wersje podstawowg chwytaka z otwartymi szczekami. @ Ztacze chwytaka otwarte sploty
@ It3cze palca Kotnierz ztgcza zgodny z DIN
@3 Pasuje do trzpieni centrujacych 1S0-9409
@ Dtugos¢ przewodu @ Otwory przelotowe potgczen

78 Pasuje do elementéw $rubowych

centrujacych




Co-act EGP-C 64

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Widok gtéwny Co-act EGP-C 64-N-N-FCR7

135.1

15.9
9+0.02

-

Il [112+0.02
o
@®4 (2x 20-0.04

Rysunek przestawia wersje podstawowg chwytaka z otwartymi szczekami.

@ Itgcze chwytaka

@ It3cze palca

@ Pasuje do trzpieni centrujacych
@ Dtugos$¢ przewodu

@ Pasuje do elementéw
centrujacych

otwarte sploty

Kotnierz ztgcza zgodny z DIN
1S0-9409
Otwory przelotowe potaczen
srubowych




Co-act EGP-C 64

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Widok gtéwny Co-act EGP-C 64~-N-N-URID

A-A

135.1

15.9

3.5
9+0.02

8
()
5

| +
@Q 4 (2x)—/ 12+0.02
20904
60.6

Rysunek przestawia wersje podstawowg chwytaka z otwartymi szczekami. @ Ztacze chwytaka Gniazdo M8, 8-pinowe
@ It3cze palca Kotnierz ztgcza zgodny z DIN
@3 Pasuje do trzpieni centrujacych 1S0-9409
@ Dtugos¢ przewodu @ Otwory przelotowe potgczen

78 Pasuje do elementéw $rubowych

centrujacych




Co-act EGP-C 64

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Widok gtéwny Co-act EGP-C 64-N-N-UREK

A-A

135.1

15.9
9+0.02

-

Rysunek przestawia wersje podstawowg chwytaka z otwartymi szczekami.

@ Itgcze chwytaka

@ It3cze palca

@ Pasuje do trzpieni centrujacych
@ Dtugos$¢ przewodu

@ Pasuje do elementéw
centrujacych

otwarte sploty

Kotnierz ztgcza zgodny z DIN
1S0-9409

Otwory przelotowe potaczen
srubowych




Co-act EGP-C 64

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Widok gtéwny Co-act EGP-C 64-N-N-TMEK

135.1

15.9

9+0.02

0 i

! 1

‘ 7T i I\
@ —
i A
| - ]

|
S i
2 3 |

10

32

86.4

25+0.02 ‘ ‘

Rysunek przestawia wersje podstawowg chwytaka z otwartymi szczekami.

@ Itgcze chwytaka
@ It3cze palca

Pasuje do elementow
centrujgcych

@3 Pasuje do trzpieni centrujacych Kotnierz ztgcza zgodny z DIN
1S0-9409

@ Otwory przelotowe potaczen
srubowych

@ Dtugos$¢ przewodu




Co-act EGP-C 64

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Widok gtéwny Co-act EGP-C 64-N-N-M1013

A-A
o]
y i
| i \
L I I
|
— E N
N <
4 ﬂ
™ X
| o~
<
o
+
i' © | @ "0 o
NN | ™
I
o~
| ™
o\ ®©
s (2)me.
| |
-+
12+0.02 o4 (2x)@
20304
60.6
Rysunek przestawia wersje podstawowg chwytaka z otwartymi szczekami. @ Ztacze chwytaka Wtyczka katowa
@ It3cze palca Kotnierz ztgcza zgodny z DIN
@3 Pasuje do trzpieni centrujacych 1S0-9409
@ Dtugos¢ przewodu @ Otwory przelotowe potgczen

srubowych

@ Pasuje do elementéw
centrujacych




Co-act EGP-C 64

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Widok gtéwny EGP-C w wariancie - KETI

A-A
46%%
T}
™
o~
% =
2 7l
o
|
" | o
© Te) ! P “@
Bk Mg@ P 10 : 10 L
\ + i
@®4 (2x | 12+0.02 : 24 ... 44
0.04
60.6
Rysunek przestawia wersje podstawowg chwytaka z otwartymi szczekami. @ Ztacze chwytaka z interfejsem KUKA
@ It3cze palca Kotnierz ztgcza zgodny z DIN
@3 Pasuje do trzpieni centrujacych 1S0-9409
@ Pasuje do elementéw Otwory przelotowe potgczen

centrujacych srubowych




Co-act EGP-C 64

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Widok gtéwny EGP-C w wariancie KTOE

A-A

Ll

‘%

135.1
15.9
9+0.02

144.2
l N

U

60.6
Rysunek przestawia wersje podstawowa chwytaka z otwartymi szczekami. @ Ztacze chwytaka Wtyk M12, 17-pinowy

(2) tacze palca Kotnierz ztgcza zgodny z DIN
@3 Pasuje do trzpieni centrujacych 1S0-9409

@9 Diugos¢ przewodu @9 Otwory przelotowe potaczeri

. . srubowych
@ Pasuje do elementow
centrujgcych

Maksymalne dopuszczalne wystawanie palca

Lo |
£
S
H b
j N
; Y [mm] Limax
. Dopuszczalny zakres . Niedopuszczalny zakres

Lmax odpowiada maksymalnej dopuszczalnej dtugosci palca, patrz tabela
danych technicznych




Co-act EGP-C 64

Chwytak wspdtpracujacy na linii cztowiek-robot do niewielkich komponentéw

Szczeki gérne chwytaka wspétpracujgcego AUB EGP

Szczeki gérne chwytaka wspétpracujgcego AUB EGP

_
\29

70

Naktadki na palce
p

Szczeki gérne zostaty specjalnie zaprojektowane do chwytaka
wspoétpracujacego EGP Zaleznie od rozmiaru dostepne sg z réznymi
zakresami zaciskania. Zaleznie od zastosowania i detalu mozna uzyc¢
jednej z dostarczonych naktadek na place Naktadki na place s3 wykonane
ze sztywnego lub elastycznego tworzywa.

Opis Identyfikator Materiat
Kolumna palcow
AUB Co-act EGP 64/20 1401294 PAITPU

® Zakres dostawy obejmuje dwie szczeki nasadowe, w tym materiat
montazowy. Nalezy zapoznac sie z uwagami zawartymi w instrukcji
montazu i obstugi chwytaka EGP.

Naktadki na palce
p

Szczeki gérne zostaty specjalnie zaprojektowane do chwytaka
wspoétpracujacego EGP Zaleznie od rozmiaru dostepne s3 z réznymi
zakresami zaciskania. Zaleznie od zastosowania i detalu mozna uzyc
jednej z dostarczonych naktadek na place Naktadki na place s3 wykonane
ze sztywnego lub elastycznego tworzywa.

Opis Identyfikator Materiat
Kolumna palcow

AUB Co-act EGP 64/40 1401297 PAITPU

® Zakres dostawy obejmuje dwie szczeki nasadowe, w tym materiat
montazowy. Nalezy zapoznac sie z uwagami zawartymi w instrukcji
montazu i obstugi chwytaka EGP.
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