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3FG15
Fleksibel 3-fingergriber
med stor raekkevidde
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TEKNISKE SPECIFIKATIONER

. X . Generelle egenskaber Minimum | Typisk Maksi- Enhed
* Fleksibel produktion - stor rekkevidde mum
optimerer pasning af CNC-drejebanke Payload kraftgreb - - 10/22 kg] / [1b]
til emner i mange_Stgrrel§er med Formmontering af payload - - 15/33 [ka] / [tb]
med en enkelt 3_ﬁngergrlber ) Udvendigt | 4/0,16 - 152 /5,98 | [mm] / [tommer]
Grebdiameter*
. Ngiaqti t . iti . hai Indvendigt | 35/1,38 - 181/7,12 | [mm] / [tommer]
I lea? ::g cen rterérr:gzpoy |otn gltver draje.re_ |. Fingerpositionsoplgsning - 0,1/0,004 - [mm] / [tommer]
VLI, ense?r SIS (0] QIEIE PIELS (nksta ) (it in i Gentagelsesngjagtighed - 0,1/0,004 | 0,2/0,007 | [mm]/[tommer]
programmerlng Gribekraft 10 - 240 [N]
. Gribekraft (justerbar) 3 - 100 %
» Staerkt, stabilt greb og 3 kontaktpunkter, gaor Gribehagtighed ol
griberen hurtig og nem at genimplementere (diameterzendring) - - 125 [mm/s]
til Forskellige processer Gribetid <00 ] el
(inklusive bremseaktivering) ms
« Udret mere med fingerspidser, der kan Fasthold arbejdsemne Ja
. . . . ved strgmsvigt?
brugertilpasses til fleksibelt at gribe en -~ o
lang raekke emnestgrrelser og -former seasse o
Dimensioner [L, B, @] 156 x 158 x 180/ 6,14 x 6,22 x 7,08 | [mm] / [tommer]
Vagt 1,15/2,5 [ka] / [lb]




