Feiner Griff.

Elektrischer Greifer

EH-Serie

/sTEP Mit AZ-Serie ausgestattet

&P 3-Finger-Greifer

2-Finger-Greifer



Feiner, menschenahnlicher Griff.

B

Elektrischer Greifer

EH-Serie

sTEP Mit AZ-Serie ausgestattet

Ein Motor der Xs7er AZ-Serie, ausgestattet mit
einem batterielosen Absolutencoder, kombiniert
mit einem elektrischen Greifer der EH-Serie.

Der feinfiihlige Griff, der dem einer menschlichen
Hand gleicht, tragt zur Automatisierung und
Arbeitsersparnis bei.

EH4-AZAKH

Kompakter und leichter Greifer

——————————————————————————————————————————————————————————————————————————— 805 m’ e
@ GroBe: 80,5 mmx36 mmx42,5 mm —

® Gewicht: 200 g

® Dargestellt ist die Version EH3-AZAKH 36 mm

Unterscheidung zwischen ,,Leicht und sanft“ und ,,Fest und sicher*

Mindest-Greifkraft 2 N*'. Maximale Greifkraft 25 N*2, %0 —&
Die Stromsteuerung erlaubt es, die Greifkraft prézise zu verdndern und zu regulieren. % i
Lasten konnen je nach Empfindlichkeit und Oberflachenbeschaffenheit, sanft oder =2 /
fest gegriffen werden. § 15
1 EH3-AZAKH (Referenzwert) & 10
%2 EH4-AZAKH 5 / —T
—//
0
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Die AZ-Serie sorgt fur einen feinen Griff

Ein feinfuhliger Griff wird durch die Feineinstellung der Greifkraft in OO e I i (e i ] Gl
1 %-Schritten des Betriebsstroms und eine langsame Annaherung
an die Last erreicht.

Empfindliche Werkstiicke,
die beschadigt werden
kénnten oder sich
Reaenzg|as leicht verformen, kénnen
gegriffen werden.

Elektronisches Bauteil

/
| Ausrichien

Richtung und Position
von Werkstlicken kénnen
korrigiert werden.

‘ Die GroBe eines Werkstticks
kann gemessen werden.

Nutzlich als Endeffektor mit Feldbusanbindung

Es stehen Treiber mit EtherNet/IP-, EtherCAT- und PROFINET- Schnittstellen zur Verfligung.
Er ist optimal als Endeffektor fir Gerate oder Roboter geeignet, die Uiber ein Feldbus gesteuert werden.

Ethen\et/IP Steuerung

—
EtherCAT. I I I

T

®Es stehen Montageflansche fiur die Installation an handelsiblichen
Industrierobotern (Cobot) zur Verfligung.
Die roboterseitigen Flansche entsprechen der 1IS09409-1 (JIS B 8436).

r. .
) . , ) . - ’J’ .y Kompatible Hersteller u.a.
Einzelheiten zum Produkt finden Sie auf Seite 22. SO 2] eskawa Eeotrc Comoration
e Seiko Epson Corporation



@ Integrierter batterieloser Absolutencoder, fiir die standige Uberwachung der
Motorposition ohne externen Sensor Es werden die Kabel der AZ-Serie
@ Hohe Zuverlassigkeit durch Closed Loop Control verwendet
@ Hocheffiziente Technologie reduziert die Warmeentwicklung des Motors und
spart Energie

'AZ Series

Zahnstange

Batterieloser Den folgenden Inhalt entnehmen Sie bitte
Absolutencoder dem separaten Katalog der AZ-Serie
(ABZO-Sensor) oder auf der Website von Oriental Motor.

« Treiberspezifikationen

y « Kommunikationsspezifikationen

Ritzel C = « Abmessungen (Treiber, Anschlusskabel)
- Kabel

@® Vergleich von 2-Finger-Greifer und 3-Finger-Greifer

2-Finger 3-Finger

Quadratisch Zylinder, komplexe Formen, Kugeln
Greifbare
Formen
Geoffnet:
30,9 mm
Arbeitsbereich Geschlossen:
@ 7 mm -
Arbeitsbereich: ®
23,9 mm
Max. Greifkraft [N] 25 50
Zulassige Last [N] 5 15
(Zuléssige Axiallast [N]2)
Gewicht [kg] 0,38 0,38 (mit Montageabdeckung) / 0,28 (ohne Montageabdeckung)

*1 Die Werte entsprechen den Spezifikationen flr Modell 4
*2 Fur 3-Finger-Greifer



Grundlegende Leistungsmerkmale des elektrischen Greifers der EH-Serie

[ Kompakt und leicht Minimiert die Belastung fiir den Roboter 2-Finger/3-Finger
OEH3-AZAKH 42,5 mm @®\Verringerung der Belastung jedes Gelenks, wodurch die
e GesamtgroBe und die Kosten des Roboters gesenkt werden
80,5 V ” S

Gewicht: 200 g

OEH4-AZAKH 48,5 mm

46 mm
Gewicht: 380 g
OEHAT-AZAKH
48,5 mm
98 mm
{%
46 mm

N
J Gewicht: 380 g

OEHA4T-AZAK @GroBere Designfreiheit und Gewichtsreduzierung dank

47 mm Einsparung der Montageabdeckung
l ‘ - /A,‘

Gewicht: 280 g

Kompakt ‘ Reduzierte
und leicht Last



Fein einstellbare Greifkraft

Echter Griff, wie der einer menschlichen Hand

@CGreifkraft und Phasenstrom (Referenzwerte)
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GroBer Hub

OEH3-AZAKH

OEH4-AZAKH

Geeignet fiir Werkstiicke mit wechselnden Abmessungen

2-Finger/3-Finger

@Greift sanft, ohne Bauteile zu

@Zweistufiges Greifen ohne
beschadigen

Herunterfallen der Last

®Ubergange in der Greifkraft

Greifkraft

.
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Zeit Zeit

2-Finger

@®Durchgehender Betrieb auch bei wechselnden Werkstlcken
ohne Auswechseln der Finger.

@Die Finger sind nicht im Lieferumfang enthalten..



Feinflihliges Greifen mit dem elektrischen Greifer

1 Greifen Zuverlassiges Greifen von Werkstiicken, die leicht verformbar sind oder brechen konnen.  2-Finger/3-Finger

Einfache Einstellung von Greifkraft, Greifzeit und Geschwindigkeit je nach zu greifendem Werkstick.
Sicheres und zuverlassiges Greifen von Werkstiicken, die leicht brechen kénnen, wie z. B. Glas, und von Objekten, die leicht verformbar sind, wie z. B. Dichtungen oder Federn.

Schnelle Annaherung, langsames Greifen

Der Motor néhert sich der Last mit hoher Geschwindigkeit. Kurz vor dem Auftreffen auf die Oberflache bremst der Motor auf eine langsame Geschwindigkeit ab.

(@ Anndherung mit hoher Geschwindigkeit (@ Abbremsen und langsam greifen. (® Nachdem die Last gegriffen wurde, beginnt die Push-
Motion, die die Last mit der eingestellten Greifkraft hélt.

2 Ausrichten Richtung und Position von Werkstilicken kdnnen korrigiert werden. 2-Finger/3-Finger

Der minimale Verfahrweg der Backen betrégt 0,02 mm. Die Koordinierung von Richtung und
Position der Bauteile ist moglich.

= T

GroBes Werkstiick Kleines Werkstiick i ‘

[ 3 Messen Die GroBe eines Werkstlicks kann gemessen werden. 2-Finger

Die GréBe und das Vorhandensein eines Werkstiicks werden innerhalb des Arbeitsbereichs der Finger bestimmt

Der Arbeitsbereich der Finger wird durch die Ausgangssignale (TLC-Ausgang, AREA-Ausgang) des Treibers
bestétigt, was die Bestimmung der GréBe und des Vorhandenseins eines Werkstiicks erlaubt.

Steuerung

TLC-Ausgangssignal

@ 5 GroBe bestatigt OK!

Werkstuck gegriffen OK!
@ OK (innerhalb der Toleranz) @ NG (auBerhalb der Toleranz) (3 NG (kein Werkstiick vorhanden)

M@ Vermessen eines Werkstiicks ® Erkennen des Vorhandenseins kAREA-Ausgang: Dieses Signal wird ausgegeben, wenn sich der Motor in einem bestimmten Bereich befindet.
Die Position der Backen beim Greifen der Last wird einer Werkstticks TLC-Ausgang: Dieses Signal wird wahrend Push-Motion ausgegeben, wenn das Ausgangsdrehmoment
erkannt und erlaubt eine Sortierung nach GroBe. Feststellen, ob ein Werkstiick einen eingestellten Drehmomentgrenzwert erreicht.

gegriffen wurde oder nicht.

Mit der eingelesenen Position der Backen kann die Breite ermittelt werden

Die Funktion "Koordinaten-Uberwachung" im Treiber sendet Daten vom Greifer an die Steuerung, was die
Messung der Breite eines Werkstuicks erlaubt.

Etheriet/IP Steuerung
—
EtherCAT.
Koordinaten-
Informationsiiberwachungsfunktion
Modbus &) . .
Werksttickbreite
20 mm OK!
Messen der Breite eines Werkstiicks sxKoordinaten-Uberwachung: Diese Funktion sendet Positionsdaten an die SPS.

@Die Finger sind nicht im Lieferumfang enthalten.



Speichern des Betriebsprogramms des Greifers im Treiber, um die Steuerung zu entlasten

®Geeignete Produkte: Treiber mit integriertem Controller und netzwerkfahige Treiber (auBer EtherCAT)

Die EH-Serie kann den Zustand von Sensoren und anderen externen Eingangssignalen sowie ihre eigenen Ausgangssignale wéhrend des Betriebs
mit einem einfachen Ablaufprogramm im Treiber verwalten.
In einfachen Anwendungen ist der Betrieb mit nur einem START/STOP-Befehl méglich.

Echtzeit-Uberwachung des Motorzustandes

Bei Stellantrieben, die mit einer s7er AZ-Serie, einschlieBlich der EH-Serie, ausgestattet sind, kann der Zustand eines Motors iiber ein Feldbus
sténdig Gberwachen.

Motortemperatur-Uberwachung

Eine Echtzeit-Temperaturiiberwachung ist méglich, auch
wenn sich der Roboter in einem Gehéuse 0.A. befindet.

Anzeige der kumulativen Belastung

Neben der Uberwachung des momentanen Lastfaktors
kann der Lastfaktor im Fahrsatz des Motors auch integral

ermittelt und als Wert erfasst werden. Dies erlaubt es,
langfristige Lastédnderungen aufgrund von Verschlechterung
und anderen Faktoren zu erkennen.

Fahrprofil [ \

MOVE EN |_ _| |_

Ausgang Aus —

Eingestellter
Schwellwert fiir die
kumulierte Last

®Einzelheiten zur Uberwachung finden Sie in der Bedienungsanleitung fiir die AZ-Serie.

@ Spezielle Parametrier-Software MEXEQ2
(kostenloser Download)

Die Bearbeitung von Fahrsétzen, die Einstellung von Parametern und andere Basiswerte
kénnen einfach am Computer vorgenommen werden. Es kénnen auch einfache Ablauf-
programme erstellt werden.

Anzeige und Eingabe von

Verfahrweg, Geschwindigkeit, R : :
usw. in den gewtinschten 2 w33 ": ; e .
Einheiten (mm, Grad) ey =— T Er == T = =

Vereinfachtes Programm mit
einfacher Sequenzfunktion

Kopieren und Sichern von
Einstellungen

Leicht verstandlich und einfach zu bedienen
Intuitive Bedienbarkeit

Teachen ist auch iber einen
Computer mdglich

ODO/TRIP-Uberwachung

Die kumulierte Anzahl der Umdrehungen kann iiberwacht
werden, dhnlich wie bei den Anzeigeinstrumenten eines
Autos. Ein Warnsignal kann ausgegeben werden, wenn
ein bestimmter Schwellenwert erreicht wird. Dies ist
niitzlich fiir Wartung und andere Anwendungen.

= Informationen kénnen zu
w Iwme] "
" Ao Pt 1w | den gewlinschten Werten

ausgegeben werden

0DO-Zahler
(Aufsummierung
der zuriickgelegten
Gesamtstrecke)
TRIP-Zahler
(Zuriickgelegte
Teilstrecke)

Benutzer schatzen die
\ einfache Bedienung, die
keine Programmierkenntnisse
erfordert!

)

= At megee [P (@A Pon |

Uberpriifen der Position, Geschwindigkeit,
Belastung, digitalen Signale, usw. mit dem
Waveform Monitor.



Produktiibersicht der EH-Serie

Elektrische Greifer

EH3-AZAKH EH4-AZAKH EH4T-AZAKH

A Y

Treiber fiir DC Stromversorgung

Mit integriertem Controller Mit Takteingang und Mit Takteingang Mit Feldbusschnittstelle mini Treiber
[€;159) RS-485-Schnittstelle Die Ansteuerung erfolgt iiber ein Takt- Eine iibergeordnete Steuerung kann

Einstellung der Positionsdaten Die Ansteuerung erfolgt iiber ein Takt- und ein Richtungssignal. den Treiber mittels Feldbus ansteuern. Etherc, A'F=
im Treiber (256 Fahrsatze). und ein Richtungssignal. Uber die RS- \ C
Feldbusanbindung Ist mit elnem 485-Schnittstelle kann neben der Etheritet/IP
Netzwerkkonverter (separat erhaltlich) Ansteuerung der Fahrprofile auch der %
maglich. Motorstatus iiberwacht werden. EtherNet/IP

EtherCAT‘g Modbus &)

S

@ Fr feinfiihlige Vorgange empfehlen wir die EH-Serie
gegeniiber einem pneumatischen Greifer!

Eine Anpassung wie mit dem
Anpassen der Druckregler (Druckregelventil) eines
pneumatischen Greifers ist nicht
erforderlich. Durch die Ansteuerung

Eine Anpassung wie mit dem
Anpassung der Regler (Druckminderventil) eines

Greifkraft in pneumatischen Greifers ist nicht Geschwindigkeit
mit einem Schrittmotor ist die

erforderlich. Die Greifkraft kann
o/ . i einfach und feinfuhlig digital i 0 02
1 / 0 SChrItten vorgegeben wer deng & in ) - mm/ S Geschwindigkeitsregelung einfach
] Schritten und erméglicht das Greifen bei
niedrigen Geschwindigkeiten.

Anpassen des

Der Greifer nutzt die Die Riickmeldung von detaillierten

Fahrwegs Positioniergenauigkeit des POSItIOﬂSUbGI’WﬁChung Positionsinformationen erlaubt nicht
Schrittmotors aus. Dies erlaubt mit einem nur das Greifen und den Transport,
in 0 02 mm das Anfahren von Werkstiicken sondern auch die Bestimmung der
! unterschiedlicher Bauform. Absolutencoder GroBe des Werkstiicks.

Schritten




BSystemkonfiguration

®Kombination eines elektrischen Greifers und einem Treiber mit integriertem oder einem oder Treiber mit Takteingang
und RS-485-Schnittstelle

Beispiel fir eine Konfiguration mit I/0-Steuerung oder RS-485-Schnittstelle:

Elektrischer Greifer, Treiber und Kabel miissen separat bestellt werden.

@Fiir den Betrieb erforderlich
O O0ptionales Zubehor

@ Treiber

@ Elektrischer Greifer @ Anschlusskabel - Seite 13

Fiir Motor/Encoder

®Verldngerungskabel, die zur Verldngerung von Anschlusskabeln verwendet werden, sind in einer
Vielzahl von Versionen und Léngen erhéltlich.

(O DC-Stromversorgungskabel -» Webseite

DC
(Hauptstrom- | ;m——

versorgung)

Parametrier-Software MEXEQ2
Nicht im Lieferumfang enthalten.

@Die Parametrier-Software MEXEQ2 USB-Kabel

steht auf der Webseite von Oriental
Motor zum Download bereit.

Fiir den Anschluss an den Host-Controller stehen drei
Methoden zur Verfiigung: I/0-Steuerung, Steuerung O Kabel fiir 1/0-Signale - Webseite
(iber FA-Netzwerk oder Steuerung tiber Modbus. 1/0-Steuerung

Netzwerk
3 konverter
£ -» Website (O RS-485-Schnittstellenkabel - Webseite
E Steuerung tiber FA-Netzwerk
o
[ 7]
2 ] i
S p é g

O Kabel fiir FLEX-Kommunikation - Webseite
Steuerung via Modbus RTU

>@T:@,

®Beispiel einer Systemkonfiguration

. Kabel
Elektrischer Treiber
Greifer _|_ + Anschlusskabel (1 m) Kabel fiir I/0-Signale (1 m)
EH4-AZAKH AZD-KD CCO10VZ2F2 CC16DO10B-1
@ @ @ @)

® Die oben gezeigte Systemkonfiguration ist ein Beispiel. Andere Kombinationen sind ebenfalls méglich.

® Das Motorkabel und das Encoderkabel vom Motor kénnen nicht direkt an den Treiber angeschlossen werden. Verwenden Sie fiir den Anschluss an einen Treiber ein Anschlusskabel.



®Kombination eines elektrischen Greifers und einem Treiber mit Feldbusschnittstelle
Beispiel flr eine Konfiguration mit einem Treiber mit EtherNet/IP Schnittstelle:
Elektrischer Greifer, Treiber und Kabel miissen separat bestellt werden.

@Fiir den Betrieb erforderlich

O Optionales Zubehir
(O DC-Stromversorgungskabel => Webseite :
24v0C — o e @® Treiber
Steuerstrom- ===
versorgung
@ Elektrischer Greifer @ Anschlusskabel - Seite 13
Fiir Motor/Encoder

®Verldngerungskabel, die zur Verldngerung von Anschlusskabeln sind in einer Vielzahl von Versionen
und Léngen erhéltlich.

Parametrier-Software MEXEO2 (O DC-Stromversorgungskabel = Webseite
DC @ @,i* I T i

versorgung

Nicht im Lieferumfang enthalten.

@Die Parametrier-Software MEXEQ2 steht auf USB-Kabel
derWebseite von Oriental Motor zum Download bereit.

O Kabel fiir 1/0-Signale = Webseite
1/0-Steuerung

Host Controller

Nicht im Li enthalten.
Kabel filr EtherNet/IP-

Ethen\'et/IP

®Beispiel einer Systemkonfiguration

Elektrischer

Greifer UCLE Anschlusskabel (1 m) Kabel fiir 1/0-Signale (1 m)
EH4-AZAKH AZD-KEP CCO10VZ2F2 CC16DO10B-1
@® @® @® @)

©® Die oben gezeigte Systemkonfiguration ist ein Beispiel. Andere Kombinationen sind ebenfalls mdglich.

® Das Motorkabel und das Encoderkabel vom Motor kénnen nicht direkt an den Treiber angeschlossen werden. Verwenden Sie fiir den Anschluss an einen Treiber ein Anschlusskabel.
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B Aufbau der Produkthnummer

®Elektrischer Greifer

EH4T-AZAKH

D200 ® 060

O Treiber

AZD - KD
® G

®

® Anschlusskabel/Flexibles Anschlusskabel

CCO50VZ2F2

® ® 0060

@ | Greifer EH: EH-Serie
® GroBe 3: 36 mm (B)x36 mm (H) (Backenseite)
4: 46 mm (B)x46 mm (H) (Backenseite)
® Finger-Typ Ohne Angabe 2-Finger-Greifer
T: 3-Finger-Greifer
@ | Motor AZ: AZ-Serie
® | Konfiguration A: Standard
® | Wicklungsausfiihrung K: Fiir DC Stromversorgung
@ Konfiguration H: Mit Montageabdeckung
Ohne Montageabdeckung
@ | Treiber AZD: AZ-Serie
@ | Stromversorgung K:24VDC

Treiber-Klassifzierung

Blanko: Mit Takteingang
D: Mit integriertem Controller
X: Mit Takteingang und RS-485-Schnittstelle

® ED: Mit EtherCAT-Schnittstelle
EP: Mit Ethernet/IP-Schnittstelle
PN: Mit PROFINET-Schnittstelle
(O} CC: Kabel
Lange 005:05m 010:1m O015:15m
® 020:2m 025:25m 030:3m
040:4m 050:5m 070:7m
100:10m 150:15m 200:20m
® | Referenzbuchstabe
@ | Geeignetes Produkt Z: Motoren der AZ-Serie
® | Referenznummer 2: Fiir Motoren mit FlanschmaB 20 mm, 28 mm
Kabel F: Standard
® R: Flexibel
@ | Kabel Klassifizierung 2: Fiir Treiber mit DC Stromversorgung




M Produktiibersicht

®Elektrischer Greifer

{>2-Finger-Greifer {>3-Finger-Greifer <{>3-Finger-Greifer

Mit Montageabdeckung Mit Montageabdeckung Ohne Montageabdeckung
Produktname o Produktname )g o ﬁ Produktname
EH3-AZAKH | EH4T-AZAKH @,;94 EH4T-AZAK
EH4-AZAKH - ERLY
O Treiber
lIntegrierter Controller {Takteingangstyp mit < Takteingangstyp
RS-485-Schnittstelle
Produktname Produktname Produktname
AZD-KD AZD-KX AZD-K

<{>Mit EtherNet/IP Schnittstelle <>Mit EtherCAT Schnittstelle

Produktname
AZD-KEP

Produkiname
AZD-KED

Produktname
AZD-KPN

® Anschlusskabel/Flexibles Anschlusskabel
Verwenden Sie flexible Anschlusskabel fir Anwendungen, bei denen die Kabel stetig bewegt werden.
<>Fur Motor/Encoder

Produkt Lénge [m] Produktname Produkt Lénge [m] Produktname
0,5 CCOO5VZ2F2 0,5 CCOO5VZ2R2
1 CCO10VZ2F2 1 CCO10VZ2R2
15 CCO15VZ2F2 1,5 CCO15VZ2R2
2 CCO20VZ2F2 2 CCO20VZ2R2
2,5 CCO25VZ2F2 2,5 CCO25VZ2R2
3 CCO30VZ2F2 ) 3 CCO30VZ2R2
Anschlusskabel 2 CCO40VZ2F2 Flexibles Anschlusskabel 2 CCO40VZ2R2
5 CCO50VZ2F2 5 CCO50VZ2R2
7 CCO70VZ2F2 7 CCO70VZ2R2
10 CC100VZ2F2 10 CC100VZ2R2
15 CC150VZ2F2 15 CC150VZ2R2
20 CC200VZ2F2 20 CC200VZ2R2
MLieferumfang
@ Elektrischer Greifer
Bedienungsanleitung: 1 Exemplar
O Treiber
. Enthalten Stecker
Version

Mit integriertem Controller
Mit Takteingang und RS-485 Schnittstelle
Mit Takteingang

CN1-Stecker (1 Stiick)
CN4-Stecker (1 Stiick)

Mit EtherNET/IP Schnittstelle
Mit EtherCAT Schnittstelle
Mit PROFINET Schnittstelle

CN1-Stecker (1 Stiick)
CN4-Stecker (1 Stiick)
CN7-Stecker (1 Stiick)

©® Anschlusskabel/Flexibles Anschlusskabel

Lieferumfang . .
Bedienungsanleitun:
Typ g g
Anschlusskabel -
Flexibles Anschlusskabel 1 Exemplar

Die Kabel und Treiber,

die mit den Greifern
verwendet werden kénnen,
sind mit der Xs7er
AZ-Serie identisch.

Fur Xs7er AZ gibt es separate
Kataloge. Bei der Auswahl
eines Produkts verwenden Sie
bitte den Katalog AZ oder den
Katalog fiir Mini-Treiber.

Orientalmotor

(4

13
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M Erlauterung der Terminologie in der Tabelle der Spezifikationen

Version

2-Finger-Greifer

[ 3-Finger-Greifer

Maximale Greifkraft

Die maximale Kraft, die zum Greifen der Last verwendet wird.

Wiederholpositioniergenauigkeit

Wert, der den Fehlergrad angibt, der entsteht, wenn die Positionierung
wiederholt in dieselbe Position und in gleiche Richtung erfolgt
(gemessen bei konstanter Temperatur und unter konstanter Last).

Getriebespiel Max. Spiel der Backen bei fixierter Motorwelle. -
Hub Max. Offnungsweite der Backen. -
Greifdurchmesser - Max. Durchmesser der gegriffen werden kann.
) Verhéltnis der Drehzahl zwischen der Drehzahl des Motors und der
Getriebeuntersetzung -

Drehzahl der Finger.

Maximale Drehzahl

Maximale Drehzahl, mit der die Finger 6ffnen oder schlieBen konnen.

Maximale Beschleunigung

Maximale Beschleunigung, mit der die Finger 6ffnen oder schlieBen kdnnen. \ -

Push-Motion-Drehzahl

Betriebsdrehzahl fiir den Push-Motion-Betrieb (Greifvorgang).

Auflosung

Schrittweite je Inkrement (Auslieferungszustand)

Zuldssige Last

Zuldssige externe Last.

Statisch zuldssiges Moment

Zulassiges Moment im Greifbetrieb.

Zuléssige Axiallast

Zuléssige Last, die in axialer Richtung der Backen aufgebracht
werden kann.

Zuléssige Radiallast

Zulassige Last, die rechtwinklig zu den Backen aufgebracht
werden kann.

® Formel fUr das Lastmoment

| AMP | | AMy |

| AMR |

Mp My

I

Mg

AMep: Lastmoment in Nickrichtung (N-m)
AMy: Lastmoment in Gierrichtung (Nm)

AMg: Lastmoment in Rollrichtung (N-m)

Mp: Zuléssiges Moment in Nickrichtung (N-m)
Mv: Zul&ssiges Moment in Gierrichtung (Nm)
Mg: Zuldssiges Moment in Rollrichtung (N-m)

Backen

| _——Finger

— — IZuIéissige last LA
N Last \/
Mp Mg

® Korrelation zwischen Radiallast und Greifposition (Referenzwert)

J
|

I

¢
(

Greifposition L >0
[ —

l<

Radiallast %

5 10 15 20 25 30 35 40 45 50
Greifposition L [mm]



MiSpezifikationen

®2-Finger-Greifer

Produktname EH3-AZAKH | EH4-AZAKH
Motor (AZ-Serie) AZM14 AZM24
Maximale Greifkraft [N] 7 25
Wiederholpositioniergenauigkeit [mm] je Seite +0,02 +0,02
Spiel [mm] je Seite 0,2 0,1
15 25
H
b [mm] je Seite 75 125
156 156
Max. hwindigkeit
ax. Geschwindigkeit [mm/s] je Seite 78 78
20 20
) : 2
Maximale Beschleunigung [m/s<] je Seite 0 0
. o 20 20
Greifgeschwindigkeit [mm/s] e Seite 10 10
. 0,02 0,02
Aufigsung [mim] je Seite 0,01 0,01
Zulassige Last [N] 2 5
Mp: 0,7 Mp: 1,2
Zulassiges statisches Moment [Nm]* My: 0,2 My: 0,12
Mg: 0,2 Mr: 0,4

sk Das zuléssige statische Moment am Backenende. Die Last, die Masse der Finger, die Greifkraft (einschlieBlich StoBbelastung) usw. sind bei der Verwendung zu beriicksichtigen.

©® Die tatsdchlich transportierbare Last hdngt stark von den Fingern, dem Reibungskoeffizienten der Last und der Beschleunigung ab.
Verwenden Sie eine ausreichende Sicherheit mit einer Lastobergrenze von 1/10 der Greifkraft.

®3-Finger-Greifer

) Mit Montageabdeckung EH4T-AZAKH

Stellantrieb

Ohne Montageabdeckung EHA4T-AZAK
Motor (AZ-Serie) AZM24
Getriebeuntersetzung 5
Maximale Greifkraft [N] 50

AuBendurchmesser des
Greifd;rir;messer zu greifenden Objekts @2-024
[mm] Innendurchmesser des

zu greifenden Objekts 14 - 36
Max. Drehzahl [U/Min.J*° 1200
Max. Push-Motion-Drehzahl [U/Min.J* 12
Zuldssige Axiallast [N] 15
Zuldssige Radiallast [N]** 15

=1 Dieser Wert beriicksichtigt einen Sicherheitsspielraum von etwa 0,5 mm (Mindestwert) im Verhéltnis zum Durchmesser (D) des zu greifenden Objekts.
=2 Wenn der Fingerdurchmesser (d) &6 mm betragt.
%3 Fingerdrehzahl.
=4 Der Wert 10 mm von der Montagefldche des Fingers entfernt. Dies ist die Summe aus der Masse der Last und des Fingers sowie der Greifkraft (einschlieBlich StoBbelastung).
® Die tatséchlich transportierbare Last héngt stark von den Fingern, dem Reibungskoeffizienten der Last und der Beschleunigung ab.
Verwenden Sie eine ausreichende Sicherheit mit einer Lastobergrenze von 1/10 der Greifkraft.
® Abhéngig von der Konstruktion des zu greifenden Objekts und des Anschlagmittels kann die Greifkraft die maximale Greifkraft iiberschreiten.
Wenn das Produkt unter diesen Bedingungen verwendet wird, kann es beschédigt werden.
Wenn die maximale Greifkraft iiberschritten wird, passen Sie den Phasenstrom an, um die tatséchliche Greifkraft auf weniger als die maximale Greifkraft zu reduzieren.

15
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M Verhaltnis zwischen Druckkraft (Greifkraft) und Stromstérke

Die Greifbewegung des elektrischen Greifers hangt vom den eingestellten Fahrsatzparametern ab.
Die Schubkraft (Greifkraft) wird durch den Betriebsstrom des Motors vorgegeben.

®2-Finger-Greifer Druckkraft (Greifkraft) Referenzwerte:
Die Druckkraft (Greifkraft) und die Stromwerte sind folgend als Referenz angegeben.
Uberpriifen Sie sie am tatséchlich montierten Zustand.

Backen
Finger o
» « Druckkraft (Greifkraft): F(N)

EH3-AZAKH EH4-AZAKH
8 30
7 25
6
= —20
25 =
4 €15 /
= =
&3 &
10
2 /
5
4
U0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100 GO 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100
Betriebsstrom [%] Betriebsstrom [%]
® Stellen Sie die Greifkraft wahrend Push-Motion auf 7 N oder weniger ein. ® Stellen Sie die Greifkraft wahrend Push-Motion auf 25 N oder weniger ein.
©® Stellen Sie die Betriebsgeschwindigkeit wahrend Push-Motion auf 10 mm/s oder ©® Stellen Sie die Betriebsgeschwindigkeit wahrend Push-Motion auf 10 mm/s oder
weniger ein (je Seite). weniger ein (je Seite).

©®3-Finger-Greifer Druckkraft (Greifkraft) Referenzwerte

Die Referenzwerte fur den AuBendurchmesser (oder Innendurchmesser) des gegriffenen Objekts, den Fingerdurchmesser und die Greifkraft
bei jedem Betriebsstrom sind folgend dargestellt. Uberpriifen Sie die tatsachliche Druckkraft (Greifkraft) im montierten Zustand.

Die Greifkraft des 3-Finger-Greifers variiert in Abhangigkeit von der GroBe des zu greifenden Werksticks.

Backen
Finger

Werkstiick

Vorderansicht

F: Greifkraft [N]
d: Durchmesser des Anschlagmittels [mm]
D: AuBendurchmesser (oder Innendurchmesser) des zu greifenden Objekts [mm]

e Beziehung zwischen gegriffenem Objekt, Durchmesser der Finger und Druckkraft (Greifkraft) [Referenzwert]
Die Greifkraft kann (iber den Betriebsstrom (%) eingestellt werden.

60 T o - Der AuBendurchmesser des zu greifenden Objekts beim Greifen.
Maximale Greifkraft .
50 D+d: Lochkreisdurchmesser [mm]
= 40 / - Der Innendurchmesser des zu greifenden Objekts beim Greifen.
o 100% \ /" / / D—d: Lochkreisdurchmesser [mm]
£ 30 L — 7
E 80% \\ T J
& o0 — 60% A T T A
~N—_— e
40% « _ I e /
10 v Se====s
20% {1
0

0 5 10 15 20 25 30 35
Lochkreisdurchmesser(D=d) [mm]



< Formeln fir Greifkraft und Greifdurchmesser
Die Greifkraft kann anhand der folgenden Formel berechnet werden.
® Da die Greifkraft mit dem Durchmesser des zu greifenden Objekts variiert, muss die Greifkraft entsprechend der GroBe, Gewicht und Festigkeit des Objekts angepasst werden.

Vorderansicht Bewegung des Fingers
F: Greifkraft [N] R: Rotationsradius des Anbaugeratschlagmittels
d: Durchmesser des Anschlagmittels [mm] [mm] (=6,4)
D: AuBendurchmesser (oder 0: Drehwinkel des Fingers [°]
Innendurchmesser) des zu greifenden
Objekts [mm]
eFormel fiir die Greifkraft eFormel fur den Greifdurchmesser
p=_ 0174 Asin{é)—tan'1( rXxsing )} ® Der AuBendurchmesser des zu greifenden Objekts beim Greifen.
rx1073 9,05+ X c0sh

D=2x{(9,05+7r%¢056)*+(rxsing)2—d

® Der Innendurchmesser des zu greifenden Objekts beim Greifen.

D=2x{(9,05+7rx¢056)*+(rxsing)2+d

M Treiberspezifikationen

Produktname AZD-KD, AZD-KX, AZD-K AZD-KEP, AZD-KED, AZD-KPN
Nennspannung % 24\VDC£5%
Hauptstromversorgung EH3 05A 04A
Ei i ) ,
ingangsstrom EHa oA T6A
Steuerstromversorgun Nennspannung - 24VDC:5%
gung Eingangsstrom — 0,15A

M Allgemeine Spezifikationen

Elektrischer Greifer Treiber

Isolierstoffklasse 130 (B) -

100 MQ oder mehr, wenn ein 500 VDC Isolationsmessgerat zwischen
den folgenden Stellen angelegt wird:
- Zwischen dem PE-Anschluss und dem
Stromversorgungsanschluss

100 MQ oder mehr, wenn ein 500 VDC Isolationsmessgerét
Isolationswiderstand zwischen den folgenden Stellen angelegt wird:
- Zwischen dem Gehause und den Motorwicklungen

Ausreichend, um fiir 1 Minute den folgenden Belastungen standzuhalten:

Durchschlagsfestigkeit + Zwischen dem Gehduse und den Motorwicklungen: 0,5 kVAC, 50 Hz -
oder 60 Hz
Umgebungs- 0 bis +40°C (kein Frost® 0 bis +50°C (kein Frost)
temperatur
Betriebsbedingungen Luftfeuchtigkeit 85% oder weniger (keine Kondensation)
(in Betrieb)
u Verwendung in einem Bereich ohne korrosive Gase und Staub. Das Produkt darf nicht mit Wasser, 01 oder anderen Fliissigkeiten in
Atmosphére A
Beriihrung kommen.
Schutzart - \ IP10
s Basierend auf den internen Laborbedingungen von Oriental Motor

®Trennen Sie den Motor und den Treiber, wenn Sie den Isolationswiderstand messen oder eine dielektrische Spannungfestigkeitspriifung durchfiihren. Fiihren Sie diese Tests auch nicht am
Absolutencoderteil des Motors durch.
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BBewegungsrichtung

Der Auslieferungszustand fir die Fahrtrichtung ist wie folgt:

®2-Finger-Greifer

Bewegungsrichtung

Bewegungsrichtung

Backen schlieBen
+ Positionswert wird groBer

Backen 6ffnen
— Positionswert wird kleiner

@ 3-Finger-Greifer

Bewegungsrichtung

Bewegungsrichtung Bewegungsrichtung

Backen schlieBen entgegen dem Uhrzeigersinn
— Positionswert wird kleiner

Referenzpunkt (offen) Backen schlieBen im Uhrzeigersinn
+ Positionswert wird groBer




lAbmessungen (Alle MaBangaben in mm)

®2-Finger-Greifer mit Montageabdeckung

Produktname Gewicht [kg]
EH3-AZAKH 0,2
(42,5)
@ M35 | 18_245] @6H7(8)x3
=

3

. Detailansicht von ,A”
KR 3 -

e 25+02
4xM3x5
36 (ebenso auf der gegeniiberliegenden Seite)
+0,018
29-0,2 A5 M3x5 30" x3 29+0,2
0 ;(1 8 (ebenso auf der gegeniiberliegenden Seite)
— @30 x3 Motorlitzen DF62B-13EP-2,2C
N H: J o & (HIROSE ELEGTRIC CO,, LTD,)
=R =1 Detailansicht von ,B* PRR=E . -~
J7A§| M, = S c £
1] SRS «© 140 2
Nl % - =
X L f & 2
N% +0,018 T 2
o B 30 = E’,
o3 2xM2,5 & w2
8 sl 05]| []05 k= — .
10+02 Mechanische Endlage "__ Mechanische Endlage S-| & Detailansicht von ,.C
6] 6/, L6 BIE RO
30,6 Referenzpunkt Referenzpunkt

0 - 15 (Hub)

®Die[|schraffierten Bereiche sind bewegliche Teile.



Produktname Gewicht [kg]

EH4-AZAKH 0,38

Detailansicht von ,A“ (48,5)
23,5 25 4xXM4x6

B &
s STALT
K <83 "[p¢
o 25:02) \@10 H7{§"")x3
36
2402 239"°x3 39-02
AXM4AX6 (ebenso auf der gegeniiberliegenden Seite)
0,018 T . '
o _L 730" x3 alsg 4xM46 (ebenso auf der gegeniiberliegenden Seite)
= & g= (<c 130
3 = » |
Ao 3 5 by |
%Wtﬁjf{
G ~ o|¢ Motorlitzen DF62B-13EP-2,2C
o) - « (HIROSE ELECTRIC CO,, LTD,)
B 0|
14,5 2xM3 05 | 1105 f I «
24+02) Mechanische Endlage / \Mechanische Endlage o Detailansicht von ,G
41,2 6.5 6.5 &) &
Referenzpunkt Referenzpunkt |
0 - 25 (Hub) 2
Detailansicht von ,B* 2 1
R ok
3 |lew s
e

®Die[|schraffierten Bereiche sind bewegliche Teile.



®3-Finger-Greifer
<> Mit Montageabdeckung

Produktname Gewicht [kg]
EHAT-AZAKH 0,38
Gedffnet Detailansicht von ,B”
15
Referenzpunkt
(48.5) 55 64
23,5 25 4xM4x6 M3x6
Detailansicht von ,A ’\ S
4 ez
Y Q@ (F - ~ < @) -
f 3 B N
o~ 7
| SEHIRRES k S=¢
7 —o @108 (Hr)x3 |61
Y ikl
Yo 25202 Geschlossen (entgegen dem Uhrzeigersinn) Geschlossen (im Uhrzeigersinn)

54,7

88,1

98+1

DF62B-13EP-2,2C (HIROSE ELECTRIC CO,, LTD,)

<> Ohne Montageabdeckung

Produktname Gewicht [kg]
EHA4T-AZAK 0,28
Geoffnet Detailansicht von ,A“
46 15
40+035 55_ 64
28 [ M3x6
P . AL o
® W)
ShE
<
® ) 6,1
34 Geschlossen (entgegen dem Uhrzeigersinn) Geschlossen (im Uhrzeigersinn)
)|
o
o
(=
150
)|
8
wn
el
<, Motorlitzen DF62B-13EP-2,2C
by (HIROSE ELECTRIC CO,, LTD,)
g X
. =
2 44-8025(n7)

®Die[|schraffierten Bereiche sind bewegliche Teile.
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Zubehor

Adapter fur Roboter

Mit diesen Adaptern konnen die elektrischen Greifer der EH-Serie an handelstblichen

Industrierobotern installiert werden. Dadurch wird der Zeitaufwand fur die Entwicklung und
Fertigung von Vorrichtungen reduziert.
Die Adapter entsprechen der ISO9409-1 (JIS B 8436).
Montierbar an SCARA-Roboter und vertikale Knickarmroboter vieler Hersteller.

I Produktiibersicht
Produktname Anwendbare I1SO-Standards auf Roboterseite Geeignetes Produkt
:g:; Entspricht ISO-Standard 9409-1-31.5-4-M5 ::2
:g:; Entspricht ISO-Standard ISO 9409-1-50-4-M6 ::2

MIm Lieferumfang enthalten

Passstifte, Innensechskantschrauben®*, Bedienungsanleitung
sk Schrauben fiir den Anschluss des Industrieroboters und der Montageflansch fiir den Roboter sind nicht im Lieferumfang enthalten.

.Abmessungen (Alle MaBangaben in mm)

Produktname Gewicht [kg]
P3F1
P3F2
0,13
P5F1
P5F2
OP3F1
Roboterseite Greiferseite
IS .
5 Pin@5x8 515 25 25
O b3
o 8 nie Aol
i Q o Al A
2]l | P \Pino6x8
i |
|
= 25
Senkbohrung von hinten 8
295x54 2 Pin 7738 Md4x8
Q
L
M3x8
<P5F1
Roboterseite Greiferseite
5
P Pin 68 ‘ 15 25 , 25
R
2 23
S o H o) Acof
o [N N Al 4 o}
' \Pin @6x8
L s |
OO
< 25
Senkbohrung von hinten 8
T
211x6,5 5 pingaxs M4xE
@
IS
M3x8

[ Beispiele fiir geeignete Industrieroboter

{>Yaskawa Electric

Corporation
Beispiel fiir ein kompatibles Produkt:
- MOTOMAN-HC-Serie

YASKAWA

Greiferseite

<OP3F2

Roboterseite

5 Pin @5x8

90"

T

Senkbohrung von hinten
29,5x5,4

<P5F2

Roboterseite

Pin &6x8

263
2208033 (h8)
lm
[1

Pin @3x8

e}

263

Senkbohrung von hinten
21165

@31,5—3‘039 h8,

<{>Seiko Epson Corporation

Beispiel fiir ein kompatibles Produkt:
- T-Serie
-VT

Pin &3x8

)

Roboterseite

o

3 s \
» : Q)
. W

Greiferseite
25 25
0 Pa Ao}
B AN ¥ o]
¥
s |
25
M4 %8
M4x8
Greiferseite
25 , 25
Fan A o]
Azu v oo}
——
25
M4 %8

M4x8



Produktfamilie der AZ-Serie

Einheitliche Ansteuerung fir alle Produkte, die die AZ-Serie enthalten.

Batterieloser Rotierender Aktuator Kompakter
Absolutencoder it Hohlwelle Linearaktuator

Y DGII-Serie DRS-Serie

Ansteuerung

Elektrische Linearfihrungen Elektrische Zylinder Zahnstangensystem

EZS-Serie EAC-Serie
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