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Weiterfiihrende Informationen und Dokumente sowie die
ausfiihrliche Montage- und Betriebsanleitung fiir das Produkt
kdnnen unter schunk.com heruntergeladen werden.

1 Varianten
Diese Anleitung gilt fiir folgende Varianten:

— Co-act EGP-C FCR7 (FANUC CR-7 iA, Anbindung tber EE-
Interface)

— Co-act EGP-CKETI (KUKA iiwa, Medienflansch inside elektrisch)

— Co-act EGP-C KTOE (KUKA iiwa, Medienflansch touch
elektrisch)

— Co-act EGP-C KMFE (KUKA iiwa, Medienflansch elektrisch)

— Co-act EGP-C URID (Universal Robots, mit Durchfiihrung)

— Co-act EGP-C UREK (Universal Robots, externe Verkabelung)
— Co-act EGP-C TMID (Techman Robot, mit Durchfiihrung)

— Co-act EGP-C TMEK (Techman Robot, externe Verkabelung)
— Co-act EGP-C CR15 (FANUC CR-15iA, externe Verkabelung)
— Co-act EGP-C AUBO (AUBO Robotics i5, mit Durchfiihrung)

— Co-act EGP-C SCR35 (SIASUN SCR 3 und SCR 5, mit
Durchfiihrung)

— Co-act EGP-C HCR (Hanwha Collaborative Robots, mit
Durchfiihrung)

— Co-act EGP-C M1013 (DOOSAN Robot, mit Durchfiihrung)

2 Mitgeltende Unterlagen

— Allgemeine Geschéftsbedingungen *

— Montage- und Betriebsanleitung des Produkts *
— inkl. Konformitatserklarung
— inkl. Einbauerklarung

— Sicherheitsinformation

— Katalogdatenblatt des gekauften Produkts *

— Variante URID, UREK: Softwarehandbuch "SCHUNK
Softwarebaustein fiir URCap, Co-act EGP-C in den Varianten
UREK/ URID" *

— DGUV-Zertifikat, Zertifikats-Nr. MF 17009 *
— Montage- und Betriebsanleitungen des Zubehtrs *

Die mit Stern (*) gekennzeichneten Unterlagen kdnnen unter
schunk.com heruntergeladen werden.

3 Technische Daten
3.1 Typenschliissel

B Co-act EGP-C-40- N- N-KTOE|
Kollaborativer Aktuator

Elektrischer Kleinteilegreifer

DGUV-zertifizierte Einheit

BaugroRe
25 40 50 64

nicht belegt

nicht belegt

Roboter- und Flanschschnittstelle *

* Varianten siehe folgende Tabelle

Produkt- |Roboter- und Flanschschnittstelle

variante
FCR7 FANUC CR-7 A | Anbindung tber EE-Interface
KETI KUKA iiwa | Medienflansch electric inside

KTOE KUKA iiwa | Medienflansch touch elektrisch

KMFE KUKA iiwa | Medienflansch elektrisch

URID Universal Robots | mit Durchfiihrung
(elektr. Werkzeugschnittstelle)

UREK Universal Robots | externe Verkabelung

TMID Techman Robot | mit Durchfiihrung
(elektr. Werkzeugschnittstelle)

TMEK Techman Robot | externe Verkabelung

CR15 FANUC CR-15iA | externe Verkabelung

AUBO AUBO Robotics i5 | mit Durchfiihrung
(elektr. Werkzeugschnittstelle)
SCR35 SIASUN SCR 3 und SCR 5 | mit Durchfiihrung
(elektr. Werkzeugschnittstelle)
HCR Hanwha Collaborative Robots | mit Durchfiihrung (elektr.

Werkzeugschnittstelle)

Produkt-
variante

Roboter- und Flanschschnittstelle

M1013

DOOSAN Robot | mit Durchfiihrung
(elektr. Werkzeugschnittstelle)

HINWEIS
Auf dem Typenschild befindet sich die Ident-Nummer des

Produkts.

Die Zuordnung der Ident-Nummer zur aufgefiihrten

Produktvariante enthalt das Katalogdatenblatt.

3.2 Anschlussdaten

4 Aufbau und Beschreibung
4.1 Aufbau

(1)

BaugréRe 25, 40
Bezeichnung Co-act EGP-C
25 40
Versorgungsspannung [VDC] 24 Aufbau Co-act EGP-C
Min. [VDC] 216 . -
Max. [VDC] %4 1 Kollisionsschutzhtille
Min. Versorgungsstrom Netztel [A] * 2 |Flansch zum Anschluss des Roboters
3 ) 3 Stecker fiir Spannungsversorgung und Ansteuerung des Produkts
— Variante: KETI, KTOE - 10 (Ausfiihrung abhangig vom Robotertyp)
— Variante: FCR7, UREK, 10 10 4 |LED-Lichtband
CR 15, HCR, M1013 -
Vi URID, TMID, 0.6 0.6 > |Serviceappe
— Variante: , , . - e "
TMEK, UBO, SCR 35 6 Drehschalter "Greifkraft’
Max. Stromaufnahme [A]** 7 LED
_ Variante: KETI, KTOE - 20 8 |Sensoren
3 9 |Serviceklappe (nicht bei BaugréRe 25
— Variante: FCR7, UREK, 20 2.0 ppe ( g )
CR15, HCR 10 |Grundbacken
— Variante: URID, TMID, 0.6 0.6 4.2 Beschreibung
TMEK, AUBO, SCR 35 e . . .
L Das Produkt ist ein leistungsdichter servoelektrischer 2-Finger-
Max. Werkstiickgewicht [kg] 0.2 0.7 Parallelgreifer fiir den kollaborierenden Betrieb mit
im Kraftschluss *** . . .
— integrierter Elektronik,
Greifkraft [%] 50 100 [100{75]50| 25|  _ oliisionsschutzhiille
Stromaufnahme im 0.07 0.14 |020|015|010(005 — integrierter Sensorik und
blockierten Zustand [A] **** — Adaptionsflansch fiir Roboter.
BaugroRe 50, 64 .
4.3 Anzeigen
Bezeichnung Co-act EGP-C
50 64
Versorgungsspannung 24
[vDC) 216
Min. [VDC] 26.4
Max. [VDC]
Min. Versorgungsstrom 20 2.0
Netzteil [A] *
Max. Stromaufnahme [A]** 2.0 2.0
Max. Werkstiickgewicht 1.05 1.15
[ke]
im Kraftschluss ***
Greifkraft [%) 100 75 50| 25|100| 75 | 50 | 25 Statusanzeigen
Stromaufnahme im 0.3|022|015{007|0.15| 0.1 | 0.080.04 1*  [LED-Lichtband frei konfigurierbare, applikationsspezifische
blockierten Zustand [A] *** Anzeige, » Kap. 5.3.2, Ansteuerung
* minimaler Versorgungsstrom fiir zuverlassigen Betrieb des 2 LED READY Statusanzeige des Produkts
Produkts 3 LED ERROR

** maximale Stromaufnahme in der Beschleunigungsphase
(max. t=50 ms)

***  Im Formschluss kénnen héhere Werte erreicht werden, abhangig

von

der maximalen Momentenbelastung (siehe

Katalogdatenblatt). Das maximal handhabbare
Werkstlickgewicht ist im Rahmen einer Risikobeurteilung durch

den

Integrator / Betreiber zu bestimmen, » siehe Montage- und

Betriebsanleitung, Kap. Pflichten des Betreibers / Integrators.

***k%  Stromaufnahme im blockierten Zustand (in Greifer-Endlage oder
beim Greifen eines Werkstiickes) bei aktivem Befehl "Greifer

offn

en" oder "Greifer schlieRen"

Weitere technische Daten enthalt das Katalogdatenblatt. Es gilt
jeweils die letzte Fassung.
Vorheriger Abschnitt enthalt die Anforderungen aus SAC-04-P,

SAC-08-P,

) siehe Montage- und Betriebsanleitung, Kap.

Pflichten des Betreibers / Integrators

3.3 Umgebungs- und Einsatzbedingungen

Bezeichnung Co-act EGP-C
Schutzart IP (mechanisch) 30
Schutzart IP (elektrisch)

Geréausch-Emission [dB(A)] <70
Umgebungstemperatur [°C]

Min. 5

Max. 55
Relative Luftfeuchte [%)]

Max. 95

Vorheriger Abschnitt enthalt die Anforderungen aus

SAC-10-G
Pflichten

, » siehe Montage- und Betriebsanleitung, Kap.
des Betreibers / Integrators

5 Montage und Einstellungen

5.1 Montieren und anschlieBen
Uberblick
» Ebenheit der Anschraubflache prifen, » Kap. 5.2,
Mechanischer Anschluss.
» Produkt am Roboter befestigen, » Kap. 5.2, Mechanischer
Anschluss.
= Anzugsdrehmoment der Befestigungsschrauben
beachten.
» Greiferfinger an den Grundbacken
befestigen, » Kap. 5.2.1, Greiferfinger montieren.
» Optional je nach Ausfiihrung: Kabel fiir
Spannungsversorgung und Ansteuerung
anschlieBen, » Kap. 5.3, Elektrischer Anschluss.
» Gegebenenfalls Sensor einstellen, » Kap. 5.5, Sensoren
einstellen.

» Gegebenenfalls Greifkraft einstellen, » Kap. 5.4, Greifkraft
einstellen.

5.2 Mechanischer Anschluss

Ebenheit der Anschraubfldche

Die Werte beziehen sich auf die gesamte Anschraubflache auf
der das Produkt montiert wird.

Anforderungen an die Ebenheit der Anschraubficiche (Mafse in mm)

Kantenldngen Zul3ssige Unebenheit
<100 <0.02
>100 <0.05

Elektrisch leitfahig

Die Anschraubflache muss elektrisch leitfahig sein, um die
Erdung des Produkts sicherzustellen.

Vorheriger Abschnitt enthélt die Anforderungen aus
SAC-11-P, » siehe Montage- und Betriebsanleitung, Kap.
Pflichten des Betreibers / Integrators

Anschliisse am Produkt

Zur Befestigung am Roboter besitzt das Produkt einen ISO-
Flansch. Je nach Produktvariante —abhangig vom Robotertyp —
unterscheidet sich die Abmessung des ISO-Flansches.

Anschlussvariante Produktvariante, P Kap. 3.1,

Typenschliissel

ISO-Flansch 31.5 Co-act EGP-C FCR7

Co-act EGP-CM1013

ISO-Flansch 50 Co-act EGP-CKETI
Co-act EGP-C KMFE
Co-act EGP-CKTOE
Co-act EGP-C URID
Co-act EGP-CUREK
Co-act EGP-CTMID
Co-act EGP-C TMEK
Co-act EGP-C CR15
Co-act EGP-CAUBO

Co-act EGP-C SCR35
Co-act EGP-CHCR

* nur bei Varianten FCR7, UREK, TMEK, HCR, KETI, KTOE, KMFE

Bezeichnung |Farbe |Funktion

READY Griin | Zeigt an, ob die Spannung angeschlossen ist.

— Leuchtet, solange Spannung am
Produkt anliegt.

— Leuchtet nicht, wenn keine Spannung
am Produkt anliegt.

ERROR Rot |Zeigtan, ob eine Warnung oder ein Fehler

anliegt.

— Leuchtet nicht, wenn keine Warnung
oder kein Fehler anliegt und das
Produkt betriebsbereit ist.

- Lguchtet, wenn eine Warnung

"Ubertemperatur" anliegt.

— Der Phasenstrom des Motors wird
auf Iy, begrenzt.

— Die SchlieR- und Offnungszeit
kann sich erhéhen.

— Wird automatisch geldscht, wenn
die Warnung nicht mehr anliegt.

— Blinkt langsam (ca. alle 1.2 s), wenn
ein Fehler "Ubertemperatur " anliegt.
— Das Produkt geht solange in den
Ruhezustand, bis es abgekhlt ist.
Die Befehle Greifer ffnen und
Greifer schliefSen werden nicht
verarbeitet.
— Der Fehler muss quittiert werden.
— Blinkt schnell (ca. alle 0.6 s), wenn der
Drehschalter "Greifkraft" zwischen
zwei Schaltpositionen steht.

HINWEIS

Auf dem Typenschild befindet sich die Ident-Nummer des
Produkts. Die Zuordnung der Ident-Nummer zur aufgefiihrten
Produktvariante enthalt das Katalogdatenblatt.

Anschlussvariante: 1ISO-Flansch 31.5

Montage des Produkts am Roboter mit ISO-Flansch, Lochkreis-@ 31.5

Pos. | Befestigung Co-act EGP-C

1  |Befestigungsschraube M4 x 18

2* | Zentrierhilse [mm] ?6

3* | Befestigungsschraube M5 x 10
Anzugsdrehmoment [Nm] 6.1

4* |1SO-Flansch 1SO 9409-1-31.5-4-M5

5% | Zentrierstift [mm] @5

* Im Beipack enthalten.

Hinweis: Die Befestigungsschrauben (1) sind am Produkt bereits
vormontiert. Ein zur Montage erforderlicher Kugelkopf-
Innensechskantschliissel mit einem Arbeitswinkel von 30° ist im
Beipack enthalten.

Anschlussvariante: ISO-Flansch 50

Montage des Produkts am Roboter mit ISO-Flansch, Lochkreis-@ 50

Pos. | Befestigung Co-act EGP-C

1 Befestigungsschraube M4 x 18

2* | Zentrierhiilse [mm] ?6

3* | Befestigungsschraube M6 x 10
Anzugsdrehmoment [Nm] 10

4* |1SO-Flansch 1SO 9409-1-50-4-M6

5* | Zentrierstift [mm)] ?6

* Im Beipack enthalten.

Hinweis: Die Befestigungsschrauben (1) sind am Produkt bereits
vormontiert. Ein zur Montage erforderlicher Kugelkopf-
Innensechskantschliissel mit einem Arbeitswinkel von 30° ist im
Beipack enthalten.

Anschliisse an den Grundbacken

Anschliisse an den Grundbacken

Einschraubtiefe und Anzugsdrehmoment

Pos. |Bezeichnung Co-act EGP-C
25 40 50 64

1 Gewinde in Grundbacken M4 | M5 | M6 | M8

Max. Einschraubtiefe ab 4 6 8 10

Anschlagflache [mm]

Max. Anzugsdrehmoment der

Befestigungsschrauben [Nm]

— Greiferfinger aus Stahl: 31 | 61 10 25

— Greiferfinger aus Kunststoff: 20 | 43 5 5
2 Bohrung fur Zylinderstift [mm] 15025 P3| @4

Weitere Informationen zur Montage, » Kap.5.2.1,
Greiferfinger montieren.

5.2.1 Greiferfinger montieren

HINWEIS

Greiferfinger sind als Zubehor bei SCHUNK erhaltlich, weitere
Informationen siehe Katalogdatenblatt.

Variante: Standard Greiferfinger

» Greiferfinger (1) an die Grundbacke mit Schraube (3)
befestigen.
= Zulassige Einschraubtiefe beachten.

= Anzugsdrehmoment der Befestigungsschrauben
beachten.



= Informationen zu Anzugsdrehmoment und
Einschraubtiefe, » Kap. 5.2, Mechanischer Anschluss.

» Inlay (2) in den Greiferfinger (1) einclipsen.
ODER: Inlay (2.1) in den Greiferfinger (1) einclipsen und
Silikonabdeckung (2.2) anbringen.

» Abdeckung (4) in den Greiferfinger (1) einclipsen.
Variante: Flexibler Greiferfinger

HINWEIS

Anschlussvariante 2: M12 Stecker, 17-polig

M12 Stecker, 17-polig

Anschlussbelegung
Der flexible Greiferfinger ist nur fiir Testzwecke geeignet. Nicht im - - -
Dauerbetrieb verwenden. Pin _|Litze Signal KUKA Anschluss X3
1 |Braun Greifer schlieRen MF_Output_0
2 |Blau Digitaler Eingang DI 2 (LED- | MF_Output_3
Lichtband)
3 |WeiR Sensor 4 (optional) MF_Input_3
4 |Grin n.c. MF_Input_4
5 Rosa GND GND_24V
6 Gelb n.c. GND_24V
7 |Schwarz +24VDC Output_VCC
8 |Grau n.c. Output_VCC
9 Rot n.c. Output_VCC
10 |Violett Sensor 1 MF_Input_0
11 |Grau/Rosa Greifer 6ffnen MF_Output_1
12 |Rot/Blau Digitaler Eingang DI 1 (LED- | MF_Output_2
» Greiferfinger (1) an die Grundbacke mit Schraube (3) befestigen. Lichtband)
= Zulissige Einschraubtiefe beachten. 13 |WeiB/Griin |Sensor 3 (optional) MF_Input_2
= Anzugsdrehmoment der Befestigungsschrauben beachten. 14 |Braun/Grin |n.c. GND_24V
= Informationen zu Anzugsdrehmoment und 15 |WeiR/Gelb n.c. Output_VCC
Einschraubtiefe, » Kap. 5.2, Mechanischer Anschluss. 16 |Gelb/Braun |Sensor2 MF_Input_3
» Inlay (2) inden Gr'elferﬁnger_ (1) felncllpsen: _ 17 |weiR/Grau |nc. GND_24v
ODER: Inlay (2.1) in den Greiferfinger (1) einclipsen und
Silikonabdeckung (2.2) anbringen. Anschlussvariante 3: Kabel mit Litzen
5.3 Elektrischer Anschluss 1
2
5.3.1 Anschlussbelegung :
X P . 5
Je nach Produktvariante — abhangig vom Robotertyp — besitzt das Produkt 6
einen der folgenden Anschliisse. 4
9
Nr. Anschlussvariante Produktvariante, P Kap. 3.1, 10
Typenschliissel 11
1 M8 Buchse, 8-polig Co-act EGP-C URID
Co-act EGP-C AUBO Kabel mit 12 Litzen
Co-act EGP-C SCR35 Anschlussbelegung
2 M12 Stecker, 17-polig Co-act EGP-C KTOE Nr. |Litze Signal
3 Kabel mit Litzen Co-act EGP-C UREK 1 |WeiR Digitaler Eingang DI 2
Co-act EGP-CFCR7 2 |Braun Digitaler Eingang DI 1
Co-act EGP-CTMEK 3 pr p >
Co-act EGP-C CR15 run ensor
4 |KUKA-Medienflansch inside Co-act EGP-CKETI 4 [Geb sensor 1
elektrisch 5 |Grau Sensor 4 (optional, auf Anfrage)
5 M8 Stecker, 8-polig und Co-act EGP-C KMFE 6 |Rosa Sensor 3 (optional, auf Anfrage)
M8 Stecker, 3-polig 7 |Blau Greifer schlieRen
6 M8 Stecker, 8-polig Co-act EGP-CTMID 8 |Rot Greifer 6ffnen
Co-act EGP-CM1013
- 9  |Schwarz n.c.
7 M12 Stecker, 12-polig Co-act EGP-CHCR 10 |Viokett e
HINWEIS 11 |Grau/Rosa GND
Auf dem Typenschild befindet sich die Ident-Nummer des Produkts. Die 12 |Rot/Blau +24VDC

Zuordnung der Ident-Nummer zur aufgefiihrten Produktvariante enthalt
das Katalogdatenblatt.

Anschlussvariante 1: M8 Buchse, 8-polig

Anschlussvariante 4: KUKA-Medienflansch inside elektrisch

KUKA-Medienflansch inside elektrisch

M8 Buchse, 8-polig
Anschlussbelegung
Pin |Litze Signal Schnittstelle Roboter
1 |Weik n.c. Analoger Eingang Al 2
2 |Braun n.c. Analoger Eingang Al 3
3 |Grin Sensor 2 Digitaler Eingang DI 9
4 |Gelb Sensor 1 Digitaler Eingang DI 8
5 |Grau +24VDC 12/24V
6 |Rosa Greifer Digitaler Ausgang DO 9
schlieRen

7 |Blau Greifer 6ffnen | Digitaler Ausgang DO 8
8 |[Rot GND GND

Pin |Signal KUKA-Werkzeugstecker | KUKA-Stecker X76
6 |Digitaler Eingang DI 1 11CTR_1.3 3
7 | Greifer 6ffnen 10CTR_1_2 2
8 |Sensorl 12CTR 2 4 4

Stecker (2), Spannungsversorgung
1 GND 8GND2 B
2 +24V DC 7 POWER2 A
3 +24V DC 7 POWER2 A
4 |GND 8 GND2 B
5 GND 8 GND2 B
6 |+24VDC 7 POWER2 A

5.3.2 Ansteuerung

Wabhrheitstabelle

Die folgenden Wahrheitstabellen zeigen die Ansteuerung der digitalen
Eingange bei moglichen Befehlen der tibergeordneten Steuerung.

Die Stromaufnahme pro digitalem Eingang betragt max. =10 mA.

Je nach Anschlussvariante sind die digitalen Eingange unterschiedlich
belegt, » Kap. 5.3.1, Anschlussbelegung.

HINWEIS

Bei der Variante URID sind die digitalen Eingange in der Schaltungsart
"NPN" ausgefiihrt.

Ansteuerung Greifer 6ffnen / Greifer schlieBen

Anschlussvariante 5: M8 Stecker, 8-polig und M8 Stecker, 3-polig Funktion Digitaler Eingang
Greifer 6ffnen Greifer
schlieBen
Antrieb unbestromt 0 0
(Stillstand, Motor wird kurzgeschlossen)
Greifer 6ffnen 1 0
Greifer schlieRen 0 1
M8 Stecker, 8-polig und M8 Stecker, 3-polig Fehler zuriicksetzen 1 1
(Stillstand, Motor wird kurzgeschlossen)
Anschlussbelegung
- - - Pausenzeit zwischen zwei Befehlen
Pin | Litze |S|gnal
M8 Stecker, 8-polig ACHTUNG
1 |WeiR Greifer schlieBen
. o Sachschaden durch fehlerhafte Ansteuerung!
raun Greifer Gffnen Die interne Elektronik kann durch Doppelimpulse beschadigt werden.
3 |Grin Digitaler Eingang DI 1 . . 5
® Pausenzeiten zwischen den Befehlen einhalten.
4  |Gelb Sensor 1
5 |[Grau Sensor 2 Die folgende Grafik zeigt die minimale Pausenzeit, die zwischen zwei
6 |Rosa Digitaler Eingang DI 2 Befehlen eingehalten werden muss.
7 |Blau Sensor 3 (optional) oav 1
8 |Rot Sensor 4 (optional) T
Greifer 6ffnen
M8 Stecker, 3-polig o0
v 1 -
1 |Braun +24VbC Greifer schlieRen
3 |Blau GND
o 0
4 |Schwarz n.c.
Anschlussvariante 6: M8 Stecker, 8-polig Min. Pa5usenzeit:
ms

Beispiel Greifer éffnen / Greifer schlieffen

» Verschlussstopfen (2) anbringen.
» Serviceklappe (1) schlieRen.

Pos. Greifkraft [%]
100 (Standard) 100
50 50

5.4.2 BaugroRe 40

0,

Zugang zum Drehschalter "Greifkraft"

v Digitale Eingdnge "Greifer 6ffnen" und "Greifer schlieRen" sind
unbestromt (Low), » Kap. 5.3.2, Ansteuerung.

» Serviceklappe (1) 6ffnen.

» Verschlussstopfen (2) entfernen.

» Greifkraft am Drehschalter "Greifkraft" einstellen. Dabei einen
geeigneten Schlitzschraubendreher verwenden, Klingenbreite
mindestens 2 mm. ACHTUNG! Keinen axialen Druck auf die
Achse des Drehschalters ausiiben.

Hinweis: Der Drehschalter "Greifkraft" hat vier rastende Positionen.

» Verschlussstopfen (2) anbringen.

» Serviceklappe (1) schlieRen.

Pos. Greifkraft [%]
100 (Standard) 100
75 75
50 50
25 25

5.5 Sensoren einstellen

M8 Stecker, 8-polig

Anschlussbelegung

Pin |Litze Signal Schnittstelle Roboter
1 |Weil +24VDC +24V
2 Braun Sensor 1 Digitaler Eingang DI 0
3 |Grin Sensor 2 Digitaler Eingang DI 1
4  |Gelb n.c. Digitaler Eingang DI 2
5 |Grau Greifer 6ffnen Digitaler Ausgang DO 0
6 |Rosa Greifer schlieBen Digitaler Ausgang DO 1
7 Blau n.c. Digitaler Ausgang DO 2
8 Rot GND GND

Anschlussvariante 7: M12 Stecker, 12-polig

M12 Stecker, 12-polig

Anschlussbelegung
Pin |Signa| | KUKA-Werkzeugstecker | KUKA-Stecker X76
Stecker (1), Digitale Eingange
1 |[Sensor2 13CTR_ 2.5 5
2 |Sensor 4 (optional) 16CTR_3_8 8
3 |Sensor 3 (optional) 15CTR_3_7 7
4 | Greifer schlieen 9CTR_1_1 1
5 Digitaler Eingang DI 2 14CTR_2_6 6

Anschlussbelegung
Pin |Signal Schnittstelle Roboter
1 +24VDC 0/12/24VDC
2 GND GND
3 | Greifer schlieBen Digitaler Ausgang DO 0
4 | Greifer 6ffnen Digitaler Ausgang DO 1
5 |Digitaler Eingang 2 Digitaler Ausgang DO 2
6 |Digitaler Eingang 1 Digitaler Ausgang DO 3
7 |Sensorl Digitaler Eingang DI 0
8 |Sensor2 Digitaler Eingang DI 1
9 |nc Digitaler Eingang DI 2
10 |nc Digitaler Eingang DI 3
11 |nc Analoger Eingang Al 0
12 |nc Analoger Eingang Al 1

HINWEIS
Die Helligkeitswerte der LED-Farben wurden werkseitig voreingestellt.

5.4 Greifkraft einstellen

Uber den Drehschalter "Greifkraft" wird durch Verandern der
Strombegrenzung die Greifkraft verandert.

Um die Greifkraft zu verandern, missen die digitalen Eingange "Greifer
o6ffnen" und "Greifer schlieBen" unbestromt (Low) sein, » Kap. 5.3.2,
Ansteuerung.

5.4.1 BaugroBe 25, 50, 64

a2

Zugang zum Drehschalter "Greifkraft"

v Digitale Eingdnge "Greifer 6ffnen" und "Greifer schlieRen" sind
unbestromt (Low), » Kap. 5.3.2, Ansteuerung.

» Serviceklappe (1) vorsichtig nach unten 6ffnen.

» Verschlussstopfen (2) entfernen.

> Greifkraft am Drehschalter "Greifkraft" einstellen. Dabei einen
geeigneten Schlitzschraubendreher verwenden, Klingenbreite
mindestens 2 mm. ACHTUNG! Keinen axialen Druck auf die
Achse des Drehschalters ausiiben.
Hinweis: Der Drehschalter "Greifkraft" hat zwei rastende Positionen.

Ansteuerung LED-Lichtband HINWEIS
Funktion Digitaler Eingang Informationen zum Einstellen und AnschlieRen der Sensoren enthilt die
DI2 DI1 Montage- und Betriebsanleitung.
LED-Lichtband leuchtet nicht 0 0 o
LED-Lichtband leuchtet griin 1 0 6 In_betrlebnah me .
LED-Lichtband leuch b 0 1 Das Durchfiihren der Inbetriebnahme, der Risikobetrachtung und das
Lichtband leuchtet ge Dokumentieren des Sicherheitsnachweises fiir die Integration muss bei
LED-Lichtband leuchtet rot 1 1 jeder Modifikation der kundenspezifischen Applikation, z. B. beim Greifen

anderer Werkstticke, durchgefiihrt werden.

Konnen bestehende Einstellungen tibernommen werden, z. B. Griffweite
und Gefahrdungspotential durch Werkstiickgewicht bleiben unverandert,
kann dies durch eine erneut durchgefiihrte Risikobeurteilung als unkritisch
belegt werden. Die Angaben/Abfragen in der Checkliste ( » siehe
Montage- und Betriebsanleitung, Kap. Checkliste) miissen bei der
Risikobeurteilung beachtet werden.

Um die Integration des Produkts in einer Maschine, einem Portal oder
Robotersystem zu erleichtern, besteht die Moglichkeit anhand der
Checkliste (P siehe Montage- und Betriebsanleitung, Kap. Checkliste) die
wesentlichen Punkte der Integration zu Gberprifen und zu
dokumentieren.

HINWEIS

Die Checkliste fiihrt nicht die vollumfangliche Erfiillung der gesetzlichen
Anforderungen herbei, die auf den Endeffektor anzuwenden sind, P siehe
Montage- und Betriebsanleitung, Kap. Checkliste.

Vorheriger Abschnitt enthalt die Anforderungen aus SAC-06-G,
SAC-09-G, » siehe Montage- und Betriebsanleitung, Kap. Pflichten des
Betreibers / Integrators



Sicherheitsinformation

1 Personalqualifikation

o Alle Arbeiten durch dafiir qualifiziertes Personal durchfiihren
lassen.

o Vor Arbeiten am Produkt muss das Personal die komplette
Montage- und Betriebsanleitung gelesen und verstanden haben.

2 Personliche Schutzausriistung

® Beim Arbeiten an und mit dem Produkt die
Arbeitsschutzbestimmungen beachten und die erforderliche
personliche Schutzausriistung tragen.

* Bei scharfen Kanten, spitzen Ecken und rauen Oberflachen
Schutzhandschuhe tragen.

 Bei heiRen Oberflachen hitzebestandige Schutzhandschuhe
tragen.

* Bei bewegten Bauteilen eng anliegende Schutzkleidung und
Haarnetz bei langen Haaren tragen.

3 Bestimmungsgemale Verwendung

Das Produkt dient ausschlieBlich zum Greifen und zeitbegrenztem

sicheren Halten von Werkstticken oder Gegenstanden.

¢ Das Produkt ist zum Einbau in eine Maschine oder als Endeffektor
eines Roboters, auch in MRK (Mensch-Roboter-Kollaboration)-
Applikationen, bestimmt. Die zutreffenden Richtlinien missen
beachtet und eingehalten werden.

o Das Produkt darf ausschlieRRlich im Rahmen seiner technischen
Daten verwendet werden.

 Das Produkt ist fiir die industrielle Anwendung bestimmt.

® Zur bestimmungsgemaRen Verwendung gehort auch das
Einhalten aller Angaben in dieser Anleitung.
4 Produktsicherheit

Das Produkt entspricht dem Stand der Technik und den
anerkannten sicherheitstechnischen Regeln. Dennoch kdnnen
Gefahren vom Produkt ausgehen, wenn z. B.:

o das Produkt nicht bestimmungsgemaR verwendet wird,
* das Produkt unsachgemaR montiert oder gewartet wird,
o die Sicherheits- und Montagehinweise nicht beachtet werden,

o die sicherheitsbezogenen Anwendungsbedingungen (SAC) oder
gleichwertige Sicherheitsregelungen nicht beachtet werden, sieche
Kapitel oder

 die Energieversorgung ausfallt oder verandert wird.

Hinweise zum Ausfall der Energieversorgung

Bei Verlust der Energieversorgung sind die Greiferfinger des
Produkts frei beweglich, das Halten der Last ist nicht
gewadhrleistet. Daher muss der Integrator oder Betreiber
sicherstellen, dass das Losen der Last keine Gefahrdung
verursachen kann.

¢ Jede Arbeitsweise unterlassen, welche die Funktion und
Betriebssicherheit des Produktes beeintrachtigt.

5 Pflichten des Betreibers / Integrators
Der Betreiber / Integrator muss sicherstellen, dass:

o das Produkt nur bestimmungsgemal verwendet wird,

o das Produkt nur in einwandfreiem, funktionsttichtigem Zustand
betrieben wird und regelmaRig auf Funktionsttichtigkeit Gberprift
wird,

 die Betriebsanleitung stets in einem leserlichen Zustand und
vollstandig am Einsatzort der Maschine zur Verfigung steht,

* nur ausreichend qualifiziertes und autorisiertes Personal das
Produkt bedient und wartet,

o dieses Personal regelmaRig in allen zutreffenden Fragen von
Arbeitssicherheit und Umweltschutz unterwiesen wird sowie die
Betriebsanleitung und insbesondere die darin enthaltenen
Sicherheitshinweise kennt.

HINWEIS

e Der Betreiber / Integrator muss insbesondere sicherstellen,
dass samtliche Anforderungen und Hinweise fir einen
sicheren Betrieb mit einem Roboter eingehalten werden.
Die Sicherheit ist erst dann gewéhrleistet, wenn
sicherheitsbezogene Anwendungsbedingungen (SAC)
erfiillt sind.

¢ Weiterfiihrende Informationen zur Sicherheit und SACs sind
in der Montage- und Betriebsanleitung enthalten.

6 Grundsitzliche Gefahren
Allgemein
 Sicherheitsabsténde einhalten, soweit diese im Rahmen der

Risikobeurteilung durch den Integrator / Betreiber definiert
wurden.

¢ Niemals Sicherheitseinrichtungen auRer Funktion setzen.

¢ Vor Montage-, Umbau- und Einstellarbeiten die
Energiezufiihrungen entfernen. Sicherstellen, dass im System
keine Restenergie mehr vorhanden ist.

e Wahrend des Betriebs nicht in den Bewegungsbereich des
Produkts greifen.
UnsachgemaBe Handhabung und Montage

Durch unsachgemafRe Handhabung und Montage kdnnen
Gefahren von dem Produkt ausgehen, die zu schweren
Verletzungen und erheblichem Sachschaden fiihren kénnen.

o Alle Arbeiten nur von dafiir qualifiziertem Personal durchfiihren
lassen.

¢ Produkt bei allen Arbeiten gegen versehentliches Betatigen
sichern.

* Die geltenden Unfallverhttungsvorschriften beachten.

Safety information

1 Personnel qualification
o All work may only be performed by qualified personnel.

» Before working with the product, the personnel must have read
and understood the complete assembly and operating manual.

2 Personal protective equipment

¢ When working on and with the product, observe the occupational
health and safety regulations and wear the required personal
protective equipment.

* Wear protective gloves to guard against sharp edges and corners
or rough surfaces.

o Wear heat-resistant protective gloves when handling hot surfaces.

* Wear close-fitting protective clothing and wear long hairin a
hairnet when dealing with moving components.

3 Appropriate use

The product is designed exclusively for gripping and temporarily

holding workpieces or objects.

o The product is intended for installation in a machine or as an end
effector of a robot, including for HRC (human-robot collaboration)
applications. The applicable guidelines must be observed and
complied with.

* The product may only be used within the scope of its technical
data.

¢ The product is intended for industrial use.

* Appropriate use of the product includes compliance with all
instructions in this manual.
4 Product safety

The product represents the latest developments in technology
and the recognized safety rules. However, the product can pose
hazards if, for example:

¢ the product is not used as intended,
¢ the product is not installed or maintained properly,
o the safety and installation instructions are not observed,

o the safety application conditions (SAC) are not observed, or safety
regulations of the equal value are not taken into account (see
chapter), or

o the power supply fails or is changed.

Notes on power supply failure

When power is lost, the gripper fingers of the product can move
freely, and their ability to maintain a hold on the load is not
guaranteed. Therefore, the integrator or operator must ensure
that releasing the load can not pose any hazard.

¢ Avoid any manner of working that may interfere with the function
and operational safety of the product.

5 Obligations of the operator/integrator

The operator / integrator must ensure that:

¢ the product is only used as intended,

e the product is only operated in an impeccable, functional
condition and is regularly inspected to make sure it is working
properly,

o the operating manual is always available in a legible condition and
in its entirety at the machine's application location

 only sufficiently qualified and authorized personnel operate and
maintain the product,

o this personnel is regularly trained in all relevant questions relating
to operational safety and environmental protection, and is
familiar with the operating manual, particularly the safety
information contained therein.

NOTE

e In particular, the operator / integrator must ensure that all
requirements and instructions for safe operation with a
robot are met. Safety is only guaranteed if the following
safety application conditions (SAC) are met.

¢ The Assembly and Operating Manual contains further
information on safety and SACs.

6 Fundamental dangers
General

¢ Observe safety distances where they were defined in the risk
assessment by the integrator / operator.

* Never deactivate safety devices.

¢ Disconnect power sources before installation, modification or
calibration. Ensure that no residual energy remains in the system.

* Do not reach into the movement area of the product during
operation.

Incorrect handling and assembly

Incorrect handling and assembly may impair the product's safety

and cause serious injuries and considerable material damage.

* Have all work carried out by appropriately qualified personnel.
¢ For all work, secure the product against accidental operation.
¢ Observe the relevant accident prevention rules.

o Use suitable assembly and transport equipment and take
precautions to prevent jamming and crushing.

i igll Informations de sécurité

1 Qualification du personnel

o Faire effectuer tous les travaux par du personnel qualifié a cet
effet.

¢ Toute personne chargée par |'exploitant d'effectuer des travaux
sur le produit doit avoir lu et compris le manuel de montage et
d'utilisation complet.

2 Equipement de protection individuelle

e Lors de travaux avec le produit et au niveau du produit, respecter
les dispositions relatives a la protection des travailleurs et utiliser
I'équipement de protection individuelle nécessaire.

¢ En présence de bords tranchants, de coins pointus et de surfaces
rugueuses, utiliser des gants de protection.

* En présence de surfaces chaudes, porter des gants de protection
qui résistent a la chaleur.

¢ En présence de composants mobiles, porter des vétements de
protection prés du corps et une résille.

3 Utilisation conforme a l'usage prévu

Le produit sert uniqguement a la préhension et au maintien sdr et

a durée limitée de piéces ou d’objets.

e Le produit est destiné a l'intégration dans une machine ou comme
effecteur terminal d'un robot, également dans les applications de
collaboration homme-robot (MRK). Les directives applicables
doivent étre prises en considération et respectées.

¢ Le produit doit étre utilisé exclusivement dans la limite de ses
caractéristiques techniques.

e Le produit est destiné a une application industrielle.

o Le respect de toutes les indications fournies dans le présent
manuel fait aussi partie de I'utilisation conforme a I'usage prévu.

4 Sécurité du produit

Le produit correspond a I'état de la technique et aux régles de

sécurité reconnues. Le produit peut toutefois étre source de

danger, si, par exemple :

e il n'est pas utilisé conformément a I'usage prévu ;

e il est monté ou entretenu de maniére non conforme ;

e les consignes de sécurité et de montage ne sont pas respectées ;

e les conditions d'utilisation liées a la sécurité (SAC) ou les régles de
sécurité équivalentes ne sont pas prises en compte, voir chapitre
ou

o |'alimentation en énergie n'est pas assurée ou est modifiée.

Indications relatives a la panne de I'alimentation en énergie

En cas de perte de I'alimentation en énergie, les doigts de pince
du produit peuvent étre déplacés librement et le maintien de la
charge n'est pas assuré. Pour cette raison, |'intégrateur ou
I'exploitant doit s'assurer que le relachement de la charge ne peut
pas entrainer de mise en danger.

¢ Proscrire toute méthode de travail nuisant au fonctionnement et
a la sécurité d'exploitation du produit.

5 Obligations de I'exploitant/de l'intégrateur
L'exploitant/I'intégrateur doit s'assurer que :
e le produit est utilisé conformément a I'usage prévu uniquement ;

e le produit est utilisé seulement dans un état irréprochable de
fonctionnement et que sa fonctionnalité est régulierement
contrdlée ;

le manuel d'utilisation est toujours disponible, lisible et complet
sur le lieu d'utilisation de la machine ;

le personnel chargé de son utilisation et de sa maintenance est
agréé et suffisamment qualifié ;

ce personnel est réguliérement avisé des questions relatives a la
sécurité du travail et a la protection de I'environnement et qu'il
connait le manuel d’utilisation et tout particulierement les
consignes de sécurité qu'il contient.

Informacion de seguridad

1 Competencias del personal

e Ejecutar todos los trabajos mediante un personal cualificado para
tales tareas.

¢ Antes de trabajar, el personal tiene que haber leido
completamente este manual de montaje y servicio y haberlo
entendido.

2 Equipo de proteccién individual

¢ Durante la ejecucion de trabajos en y con el producto, acate las
disposiciones de proteccion laboral y lleve el equipo de proteccion
individual necesario.

* En caso de presencia de bordes afilados, esquinas puntiagudas y
superficies dsperas, utilice guantes de proteccion.

¢ En caso de presencia de superficies calientes, utilice guantes de
proteccion termorresistentes.

¢ En caso de componentes moviles, utilice ropa de proteccion
cefiida y una redecilla para el cabello largo.

3 Uso previsto

El producto sirve exclusivamente para el agarre y sujecion segura

por un tiempo determinado de piezas u objetos.

e El producto esta disefiado para ser incorporado a una maquina o
como efector final de un robot, e incluso en usos colaborativos
humano-robot (MRK). Las directivas aplicables deben observarse
y respetarse.

¢ El producto sélo debe utilizarse respetando los valores que se
recogen en la ficha técnica.

e El producto esta concebido para el uso industrial.

¢ En el uso convencional se incluye también cumplir todas las
indicaciones de este manual.
4 Seguridad del producto

El producto se corresponde con el nivel de la tecnologia actual y
cumple con las normas de seguridad vigentes. Aun asi el producto
puede ocasionar riesgos, por ejemplo, en los siguientes casos:

e El producto no es utilizado de forma convencional.
e El producto no es montado o mantenido de manera adecuada.
e Las indicaciones de seguridad y montaje no son respetadas.

¢ No se respetan las condiciones de uso relativas a la seguridad
(SAC) o los reglamentos de seguridad de la misma jerarquia, véase
Capitulo o

e La alimentacion eléctrica falla o sufre modificaciones.

Indicaciones en caso de fallas en la alimentacion eléctrica

En caso de pérdida de alimentacion eléctrica, las garras de la

pinza pueden moverse libremente, no se garantiza el soporte de

la carga. Por este motivo, el operador o integrador debe

asegurarse de que el aflojarse de la carga no pueda provocar

ningun riesgo.

¢ Abandone cualquier trabajo que comprometa el funcionamiento
y la seguridad de operacién del producto.

5 Obligaciones del operador / integrador
El operador/integrador debe asegurarse de lo siguiente:
 El producto solamente se utiliza de acuerdo al uso previsto.

 El producto solo es operado en perfecto estado y condiciones
aptas, y de que su capacidad de funcionamiento se verifique con
regularidad.

El manual de instrucciones se encuentra legible y completo,
disponible para su lectura en la zona de trabajo de la maquina.

* Solo personal con la capacitacion y autorizacién adecuadas opere
el producto y realice tareas de mantenimiento.

e Este personal es instruido regularmente en todas las cuestiones
relativas a seguridad laboral y cuidado del medioambiente, y
conozca los contenidos del manual de instrucciones y, sobre todo,
las indicaciones de seguridad que este incluye.

REMARQUE

o L'exploitant/l'intégrateur doit tout particulierement
s'assurer que toutes les exigences et consignes sont
respectées pour garantir |'exploitation sire avec un robot.
La sécurité n'est garantie que lorsque les conditions
d'utilisation liées a la sécurité (SAC) sont remplies.

* D'autres informations de sécurité et SAC figurent dans le
manuel de montage et d'utilisation.

INDICACION

o El operador/integrador debe garantizar ante todo que se
respeten todas las indicaciones y requisitos para una
operacion segura con un robot. La seguridad solo esta
garantizada cuando se respetan las condiciones de uso
relativas a la seguridad (SAC).

* Encontrard mas informacion sobre la seguridad y los SAC en
las instrucciones de instalacion y funcionamiento.

6 Risques majeurs

Généralités

o Respecter les distances de sécurité ayant été définies par
l'intégrateur/I'exploitant dans le cadre de I'évaluation des risques.

* Ne jamais désactiver les dispositifs de sécurité.

¢ Avant les travaux de montage, de transformation et de réglage,
couper toutes les alimentations en énergie. S'assurer qu'aucune
énergie résiduelle n'est présente dans le systeme.

¢ Ne pas introduire les mains dans la zone de mouvement du
produit pendant I'exploitation.
Manipulation et assemblage non conformes

Des risques pouvant entrainer des blessures graves et des
dommages matériels importants peuvent émaner du produit du
fait d'une manipulation et d'un assemblage non conformes.

o Faire effectuer tous les travaux par du personnel qualifié a cet
effet.

e Pour tous les travaux, sécuriser le produit contre tout
actionnement intempestif.

* Respecter les prescriptions de prévention des accidents en
vigueur.

6 Principales peligros
Generalidades

* Observar las distancias de seguridad, siempre que el integrador/
operador las haya definido en la evaluacion de riesgos.

¢ Nunca desactivar los sistemas de seguridad.

¢ Desconectar el suministro de energia antes de realizar trabajos de
montaje, modificacion y ajuste. Confirmar la ausencia de energia
residual en el sistema.

¢ No introducir las manos en el drea de movimiento del producto
durante su funcionamiento.
Manipulacién y montaje inadecuados

El montaje o la manipulacién inadecuados pueden generar
peligros del producto que ocasionen heridas graves y dafios
materiales considerables.

e Todos los trabajos deben ser ejecutados solo por personal
calificado para estas tareas.

¢ En todos los trabajos, asegure el producto contra accionamiento
accidental.

* Respete la normativa de prevencion de accidentes vigente.

Informazioni di sicurezza

1 Qualifica del personale
 Fare eseguire tutti gli interventi da personale qualificato.

¢ Prima di eseguire interventi sul prodotto, il personale deve leggere
e comprendere tutte le Istruzioni di montaggio e d'uso.

2 Dispositivi di protezione individuale

o Durante i lavori con e sul prodotto, rispettare le disposizioni di
sicurezza sul lavoro e indossare il necessario equipaggiamento di
protezione individuale.

¢ In presenza di bordi affilati, spigoli appuntiti e superfici ruvide,
indossare guanti di protezione.

e |n presenza di superfici bollenti, indossare guanti di protezione
resistenti alle alte temperature.

e |n caso di componenti mobili, indossare abbigliamento protettivo
aderente e retina per capelli in caso di capelli lunghi.

3 Impiego conforme all'uso previsto

Il prodotto viene utilizzato esclusivamente per la presa e il
bloccaggio temporaneo sicuro di pezzi o oggetti.

o || prodotto & destinato all'incorporazione in una macchina o
all'impiego come effettore finale di un robot, anche in applicazioni
di collaborazione uomo/robot. Tenere in considerazione le
relative direttive e rispettarle.

e |'uso del prodotto & consentito esclusivamente nei limiti dei dati
tecnici dello stesso.

o |l prodotto e destinato alle applicazioni industriali.

o L'impiego conforme all'uso previsto implica anche I'osservanza di
tutte le indicazioni contenute in questo manuale.

4 Sicurezza del prodotto

Il prodotto & conforme allo stato della tecnica e alle regole
tecniche riconosciute in materia di sicurezza. Il prodotto puo
tuttavia causare dei pericoli, per esempio nei seguenti casi:

¢ impiego del prodotto non conforme all'uso previsto,
e esecuzione scorretta di montaggio o manutenzione del prodotto,
* non vengono rispettate le avvertenze di sicurezza e di montaggio,

¢ le condizioni di sicurezza per I'impiego (SAC) o le regolazioni di
sicurezza equivalenti non vengono rispettate, vedere capitolo o

¢ in caso di mancanza o di modifiche dell'alimentazione elettrica.

Avvertenze in caso di mancanza di alimentazione elettrica

In caso di perdita di alimentazione elettrica le dita della pinza del
prodotto si muovono liberamente e il supporto del carico non &
assicurato. Per questo motivo l'integratore o il gestore deve
garantire che I'allentamento del carico non provochi alcun
pericolo.

o Evitare tutte quelle operazioni che possono pregiudicare il
corretto funzionamento e la sicurezza di esercizio del prodotto.

5 Obblighi del gestore / dell'integratore

Il gestore/I'integratore deve garantire quanto segue:
¢ il prodotto viene impiegato in modo conforme all'uso previsto,

¢ il prodotto viene utilizzato soltanto in condizioni performanti e
ineccepibili e viene controllato regolarmente sotto il profilo
dell'efficienza,

o |e istruzioni per I'uso sono sempre leggibili e completamente
accessibili e a disposizione sul luogo di impiego della macchina,

e soltanto personale autorizzato e sufficientemente qualificato
utilizza il prodotto e si occupa degli interventi di manutenzione,

e il personale riceve regolarmente un'adeguata formazione per
quanto riguarda tutti gli aspetti di sicurezza del lavoro e di
protezione dell'ambiente, e conosce le istruzioni d'uso e in
particolare tutte le avvertenze di sicurezza ivi contenute.

NOTA

o || gestore/l'integratore deve in particolare garantire che
tutti i requisiti e le indicazioni vengano rispettati per un
funzionamento sicuro con un robot. La sicurezza & garantita
solo quando vengono soddisfatte le seguenti condizioni
d'utilizzo con riferimento alla sicurezza (SAC).

e Ulteriori informazioni sulla sicurezza e SAC sono contenute
nelle istruzioni di montaggio e d'uso.

6 Pericoli fondamentali
Generalita
e Rispettare le distanze di sicurezza nella misura in cui queste sono

state definite nell'ambito della valutazione dei rischi da parte
dell'integratore/gestore.

* Non disattivare mai i dispositivi di sicurezza.

* Prima dei lavori di montaggio, trasformazione e regolazione,
disattivare le alimentazioni di energia. Verificare che il sistema sia
privo di energia residua.

¢ Durante il funzionamento non inserire le mani nell'area di
movimento del prodotto.

Manipolazione e montaggio impropri

In caso di manipolazione e montaggio impropri, il prodotto puo
comportare dei pericoli che possono provocare lesioni gravi e
notevoli danni materiali.

e Fare eseguire tutti gli interventi solo da personale qualificato.

¢ Durante tutti gli interventi, bloccare il prodotto onde evitarne
I'attivazione accidentale.

¢ Osservare le norme antinfortunistiche in vigore.

¢ Impiegare idonei dispositivi di montaggio e trasporto e adottare
misure per evitare l'incastro e lo schiacciamento.
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Informagdes de seguranca

1 Qualificagao de Pessoal
* Todos os trabalhos devem ser realizados por pessoal qualificado.

* Antes de realizar os trabalhos no produto, o pessoal deve ja ter
lido e compreendido na totalidade as Instrugdes de
Funcionamento e Montagem.

2 Equipamento de protegdo pessoal

* Observar as disposigdes referentes a seguranga no trabalho ao
trabalhar no e com o produto e utilizar o equipamento de
protecgdo individual indicado.

* Com arestas afiadas, cantos pontiagudos e superficies rugosas,
utilizar luvas de protecgéo.

e Com superficies quentes, utilizar luvas de protecgdo resistentes ao
calor.

* Com componentes em movimento, utilizar vestuario de
protecgdo justo e uma touca de rede para o cabelo em caso de
cabelo comprido.

3 Uso pretendido

O produto foi concebido exclusivamente para captura segura e
temporaria de pegas de produgdo ou outros objetos.

¢ O produto destina-se a instalagdo em uma maquina ou como
efetor final de um robg, inclusive em aplicagdes de colaboragdo
homem-robd. As diretrizes aplicdveis devem ser observadas e
respeitadas.

* O produto pode somente ser usado dentro das respectivas
especificagdes técnicas.

* O produto é pretendido para aplicagdo industrial.

* Também faz parte da utilizagdo adequada o cumprimento das
especificagdes deste manual.

4 Seguranga do produto

O produto corresponde ao estado da técnica e as regras de
seguranga reconhecidas. Ainda assim, o produto pode ser
perigoso, por exemplo, se:

¢ O produto ndo for utilizado conforme pretendido.

* O produto for montado ou receber manutengdo de modo
inadequado.

* As instrugBes de seguranga e montagem ndo forem observadas,

* As condigbes de aplicagdo referentes a seguranga (SAC) ou regras
de seguranga semelhantes ndo forem observadas, consulte o
capitulo ou

* O fornecimento de energia for interrompido ou alterado.

Observagdes sobre o fornecimento de energia

Em caso de interrupgdo do fornecimento de energia, os dedos da
garra do produto podem ser movimentados livremente e a
sustentagdo da carga ndo é garantida. Por isso, o integrador ou o
operador deve se certificar de que ndo haja danos ao soltar a
carga.

* Descuidar do modo de trabalho, que prejudica o funcionamento e
a seguranga de operagdo do produto.

5 Obrigagées da entidade
operadora / integradores
A entidade operadora/integrador devem se certificar que:

* O produto sé pode ser utilizado conforme pretendido,

¢ O produto sé pode ser operado em estado perfeito de
funcionamento e é inspecionado regularmente quanto a
capacidade de operagdo,

* O manual de operagdo sempre esteja disponivel em um estado
legivel e completo no local de operagdo da maquina,

* Apenas uma equipe autorizada e com uma qualificagdo adequada
possa operar e fazer a manutengdo do produto,

* Essa equipe seja instruida regularmente em todas as questdes
aplicaveis referentes a seguranca do trabalho e protegdo
ambiental, bem como o manual de operag@o e principalmente as
instruces de seguranca apresentadas por ele.

OBSERVACAO

¢ O operador/integrador deve, sobretudo, garantir que sejam
cumpridas todas as exigéncias e indicagoes para uma
operagdo segura com um robd. A seguranga so é garantida
se forem cumpridas as condigdes de uso relacionadas a
seguranga (SAC).

¢ Os manuais de montagem e operagdo contém informacgdes
adicionais sobre seguranca e SACs.

6 Perigos basicos
Informagdes gerais

¢ Manter distancias de seguranga, desde que as mesmas tenham
sido definidas pelo integrador / operador no ambito da avaliagdo
de riscos.

* Nunca desative os dispositivos de seguranga.

* Sempre desconecte as linhas de alimentagdo de energia antes de
trabalhos de montagem, restauragdo e ajuste. Assegure que ndo
haja mais energia residual no sistema.

* Durante a operagdo, ndo toque na zona de movimento do
produto.

Procedimentos indevidos de manuseio e montagem

Procedimentos indevidos de manuseio e montagem do produto

podem resultar em riscos e, consequentemente, em ferimentos

graves e danos materiais consideraveis.

* Todos os trabalhos devem ser realizados apenas por pessoal
qualificado.



Sadkerhetsinformation

1 Personalens kompetens
o Lat darfor alla arbeten genomféras av kvalificerad personal.

o Fore arbeten pa produkten maste personalen ha last och forstatt
hela monterings- och bruksanvisningen.

2 Personlig skyddsutrustning

* Vid arbeten pa och med produkten ska
arbetsskyddsbestammelserna observeras och nédvandig
personlig skyddsutrustning baras.

o Anvand skyddshandskar vid kontakt med vassa kanter, spetsiga
horn och strava ytor.

¢ Anvand varmebestandiga skyddshandskar vid kontakt med varma
ytor.

¢ Anvand atsittande skyddsklader och harskydd vid langt har vid
kontakt med rorliga komponenter.

3 Andamalsenlig anvindning

Produkten ar endast avsedd for att gripa och under viss tid sakert

halla arbetsstycken eller andra foremal.

* Produkten &r avsedd for montering i maskin eller som andeffektor
i en robot, aven i applikationer for samarbete mellan manniska
och robot (MRK). Kraven i géllande direktiv ska observeras och
uppfyllas.

¢ Produkten far endast anvandas inom ramen for de tekniska data.
* Produkten dr avsedd att anvandas inom industrin.

o Till andamalsenlig anvandning hor att folja allt som anges i den har
anvisningen.
4 Produktsdkerhet

Produkten motsvarar den tekniska utvecklingen och vedertagna
sakerhetstekniska regler. Trots detta kan risker i samband med
produkten inte uteslutas, om t.ex.:

o produkten inte anvands pa avsett satt.
¢ produkten monteras eller underhalls pa ett felaktigt satt.
o sakerhets- och monteringsanvisningarna inte foljs.

o de sakerhetsrelaterade anvandningsvillkoren (SAC) eller likvardiga
sdkerhetsbestammelser inte foljs, se kapitel .

 energiforsorjningen bortfaller eller forandras.

Information om bortfall av energiforsérjningen

Vid energibortfall ar produktens griparfingrar fritt rorliga och det
kan inte garanteras att lasten halls fast. Darfor ska integratoren
eller anvandaren sakerstélla att det inte innebar nagon risk att
lossa lasten.

o Avsta fran allt arbete som kan férsamra produktens funktion och
driftsdkerhet.

5 Anvindarens/integratérens skyldigheter
Anvéndaren/integratoren ska se till att:

¢ produkten endast anvands pa avsett sitt.

« produkten endast anvands i felfritt, funktionsdugligt tillstand och
regelbundet kontrolleras avseende funktion.

* bruksanvisningen alltid gar att ldsa och finns tillgénglig i sin helhet
dar maskinen anvands.

¢ endast kvalificerad och behérig personal anvander och
underhaller produkten.

* respektive personal regelbundet instrueras i fraga om sakerhet for
anstallda och miljo samt att personalen kédnner till
bruksanvisningen och framfor allt dess sakerhetsanvisningarna.

OBSERVERA

* Anvandaren/integratéren ska sarskilt se till att samtliga krav
och anvisningar vad géller saker drift med robot foljs.
Sakerheten kan endast garanteras om sakerhetsrelaterade
anvandningsvillkor (SAC) uppfylls.

* Mer information om sdkerhet och SAC finns i monterings-
och bruksanvisningen.

6 Halsorisker
Allmant

e |aktta sakerhetsavstanden, savida de har definierats inom ramen
fér riskbedémningen fran integratéren/operatéren.

* Ta aldrig sakerhetsanordningarna ur drift.

* Lossa elanslutningarna fére montering, ombyggnad och
installning. Kontrollera att det inte finns nagon energi kvar i
systemet.

e Stick inte in handerna i produktens rorelseomrade under drift.

Felaktig hantering och montering

Felaktig hantering och montering kan leda till risker med
produkten, vilket i sin tur kan leda till allvarliga personskador och
betydande materialskador.

o Lat darfor alla arbeten endast genomforas av kvalificerad
personal.

 Vid alla arbeten maste produkten spérras av s att den inte kan
kopplas in av misstag.

¢ Observera géllande skyddsforeskrifter.

e Anvand lampliga monterings- och transportanordningar och vidta
atgarder for att forhindra att nagon fastnar eller klams.

Biztonsagi informacio

1 A személyzet képesitése
¢ Minden munkat erre képzett személyekkel végeztessen.

o Aterméken vald munka megkezdése el6tt a dolgozdknak el kell
olvasniuk és meg kell érteniiik a teljes szerelési és lizemeltetési
Utmutatot.

2 Személyes véddfelszerelés

o Aterméken vagy termékkel vald munkak soran vegye figyelembe
a munkavédelmi rendelkezéseket és viselje a sziikséges személyes
véddfelszerelést.

® Erds élek, hegyes sarkok és durva felliletek esetén viseljen
védGBkesztydit.

o Forrd feliileteknél viseljen héallé védskesztyit.

¢ Mozgatott gépelemeknél viseljen szorosan testhezall6 védéruhat,
hosszu haj esetén pedig hajhalot.

3 Rendeltetésszerii hasznalat

A termék kizarolag munkadarabok vagy targyak megfogasara és

korlatozott idejl biztonsagos tartasara szolgal.

o Atermék alkalmas gépbe torténd beépitésre vagy hasznalhatd
valamely robot végberendezéseként is, az ember-robot
egylttmiikodésen alapuld alkalmazasokat is ideértve. Figyelembe
kell venni és be kell tartani a vonatkozé iranyelveket.

o Atermékek kizardlag a m(iszaki adatokban foglaltaknak
megfelel6en szabad hasznalni.

o Aterméket ipari felhasznalasi célokra terveztiik.

¢ Arendeltetésszer( hasznalatba beletartozik, hogy betartsak a
jelen utmutatdban lévé minden adatot.

4 Termékbiztonsag

A termék megfelel a jelenlegi mUszaki szinvonalnak és az elismert

biztonsagtechnikai szabalyoknak. Ugyanakkor a termék veszély
forréasa lehet pl. akkor, ha:

¢ aterméket nem rendeltetésszer(ien haszndljak.
o aterméket szakszer(itlentil szerelik Gssze vagy tartjak karban.
* nem tartjak be a biztonsagi, valamint szerelési utasitdsokat,

¢ nem tartjak be a biztonsagi vonatkozasu alkalmazasi elGirasokat
(SAC) vagy az azokkal egyenérték biztonsagi szabalyokat, lasd
afejezetet,

o az aramellatas megsz(inik vagy médosul.

Utmutaté az dramellatas megszakadasa esetére

Az dramellatas kiesésekor a termék fogdujjai szabadon mozognak,
a teher megtartasa nem biztositott. Ezért az integratornak vagy az
tizemeltetSnek biztositania kell, hogy a teher kioldasa nem
okozhat veszélyhelyzetet.

¢ Mell6zzon minden olyan munkamddszert, amely hatrdnyosan
befolyasolja a termék mlikodését és lizembiztonsagat.

5 Az lizemeltetdk / integratorok kotelezettségei
Az lzemeltetének/integratornak biztositania kell, hogy:

a terméket csak rendeltetésszer(ien hasznaljak,

a terméket csak kifogastalan, miikodéképes allapotban
lzemeltessék, valamint miikoddképességét rendszeresen
ellendrizzék,

a teljes kor(i Uizemeltetési utmutatd allanddan olvashatd
dllapotban a gép mikodésnek helyén rendelkezésre alljon,

a terméket kizarélag megfelelGen képzett és felhatalmazott
munkatdrsak kezeljék és tartsak karban,

az emlitett munkatdrsak rendszeres képzésben részesuljenek
valamennyi vonatkozé munkabiztonsagi és kornyezetvédelmi
témaban, tovabba ismerjék az Uzemeltetési Gtmutatot és
kulonosen az abban foglalt biztonsagi tudnivalokat.

FIGYELMEZTETES

* Az lizemeltetének / integratornak kilénos gondot kell
forditania arra, hogy betartsdk valamennyi, a robotok
biztonsagos tizemeltetésével kapcsolatos elGirasokat és
utasitdsokat. A biztonsag csak akkor garantalhato, ha a
biztonsa’ﬁ vonatkozasaban teljesiilnek az alkalmazasi
feltételek (SAC).

* A biztonsagra és az SAC-kre vonatkozd tovabbi informaciok
az dsszeszerelési és lizemeltetési Utmutatdban talalhatok.

Bezpecnostna informacia

1 Kvalifikacia personalu
o VSetkymi pracami poverte prislusne kvalifikovany personal.

o Pred zacatim prac si musi personal preditat cely ndvod na montaz
a prevadzku a porozumiet jeho obsahu.

2 Osobné ochranné vybavenie

 Pri vykondvani prac na vyrobku resp. s nim dodrziavajte
ustanovenia tykajlice sa ochrany zdravia pri praci a pouZivajte
potrebné osobné ochranné vybavenie.

¢ V pripade ostrych hran, $picatych rohov a drsnych povrchov
poutzivajte ochranné rukavice.

¢ V pripade horucich povrchov pouzivajte ochranné rukavice odolné
voci nadmernému teplu.

e V pripade pohyblivych konstrukénych dielov noste tesne
priliehajuci ochranny odev a pri dlhych vlasoch aj sietku na viasy.

3 PouZivanie v sulade s uréenim

Vyrobok sluzi vylucne na uchopenie a casovo obmedzené

bezpecné drzanie obrobkov alebo predmetov.

¢ Vlyrobok je uréeny na zaclenenie do stroja alebo pre pouZzitie ako
koncovy efektor robota, aj pre aplikacie v ramci kolaboracie
¢loveka a robota (MRK). Je nutné re3pektovat a dodrziavat
prislusné smernice.

¢ Vyrobok sa smie pouzivat vyluéne v ramci svojich technickych
udajov.

* \/yrobok je uréeny na priemyselné pouzitie.

¢ K pouzivaniu v sulade s urenim patri aj dodrziavanie vsetkych
udajov uvedenych v tomto navode.

4 Bezpeénost vyrobku

Vyrobok zodpovedd aktudlnemu stavu techniky a uznavanym
bezpecnostno-technickym predpisom. Vyrobok vsak aj napriek
tomu méze v nasledujlcich pripadoch spdsobit nebezpeéné
situdcie:

v pripade poufZitia vyrobku v rozpore s jeho uréenim.

e v pripade neodbornej montaze alebo Udrzby vyrobku.

e v pripade nedodrziavania bezpe¢nostnych a montdznych pokynov,

v pripade nedodrziavania bezpecnostnych podmienok pouzivania
(SAC) alebo rovnocennych bezpecnostnych pravidiel, pozrite si
kapitolu alebo

e v pripade vypadku alebo zmeny napajania energiou.

Pokyny tykajuice sa vypadku napajania energiou

Pri vypadku napdjania energiou su uchopovacie prsty vyrobku

volne pohyblivé a drzanie bremena nie je zarucené. Preto musi

integrator alebo prevadzkovatel zabezpeit, Ze uvolnenie

bremena nebude méct zapri¢init ziadne ohrozenie.

* Nevykonavajte pracovné Cinnosti spdsobom, ktory by negativne
ovplyvrioval funkciu a prevadzkovd bezpeénost vyrobku.

5 Povinnosti prevadzkovatela / integratora

Prevadzkovatel/integrator je povinny zabezpecit to, aby:

 bol vyrobok pouzivany len v sulade s jeho uréenim,

e bol vyrobok prevadzkovany len v bezchybnom a funkénom stave a
aby bola pravidelne vykonavana kontrola jeho funkénosti,

 bol na mieste pouZzivania stroja vZdy k dispozicii kompletny navod
na prevadzku v ¢itatelnom stave,

o obsluhu a Udrzbu vyrobku vykonaval len dostatocne kvalifikovany
a opravneny personal,

e tento personal pravidelne absolvoval instruktdze tykajuce sa
vsetkych prislusnych otazok pracovnej bezpecnosti a ochrany
Zivotného prostredia a aby bol oboznameny s ndvodom na
prevadzku a najma s bezpecnostnymi pokynmi, ktoré su v iom
uvedené.

POKYNY

* Prevédzkovatel/integrator musi najma zabezpecit, aby boli
dodrziavané vietky poZiadavky a pokyny tykajice sa
bezpecnej prevadzky s robotom. Bezpecnost je zarucend az
vtedy, ked st splnené nasledujtice bezpecnostné
podmienky pouZivania (SAC).

* Podrobnejsie informécie tykajuce sa bezpecnosti a SAC s
uvedené v ndvode na montdz a prevadzku.

6 Alapveté veszélyek

Altalanos tudnivalok

¢ Be kell tartani a biztonsagi tavolsagokat, ha az integrator/
lzemeltetd a kockazatértékelés keretében meghatdrozta ezeket.

* Soha ne tegye miikodésképtelenné a biztonsagi berendezéseket.

o Szerelési, atépitési és beallitasi munkak el6tt sziintesse meg az
energiaellatast. Gy6z6djon meg arrdl, hogy a rendszerben nem
maradt energia.

o Az lizemeltetés soran ne nydljon a termék mozgdastartomanyaba.

A szakszerditlen kezelés és 6sszeszerelés

A szakszer(itlen kezelés és Gsszeszerelés révén olyan veszélyeket

idézhet el6 a termék, amely sulyos sérilésekhez és jelent8s dologi

karokhoz vezethetnek.

o Minden munkat csak erre képzett személyekkel végeztessen.

¢ Aterméket mindenfajta munka esetében biztositsa véletlen
mikodtetés ellen.

* Vegye figyelembe az érvényes baleset-megel6zési elGirasokat.

¢ Alkalmazzon megfelel6 Gsszeszerelési és széllitoberendezéseket
és hozzon dvintézkedéseket a beszoruldsok és zizddasok ellen.

6 Zasadné nebezpecenstva

Vseobecne

e Dodrziavajte bezpe¢nostné vzdialenosti, ak tieto integrator/
prevadzkovatel definoval v rdmci posudenia rizik.

¢ Bezpecnostné zariadenia nikdy nevyradujte z prevadzky.

* Pred montdzou, prestavbami a nastavovacimi pracami odstrarite
privodné vedenia energie. Zabezpecte, aby v systéme nebola
pritomna zvyskova energia.

o Pocas prevadzky nesiahajte do oblasti pohybu vyrobku.

Nespravna manipulacia a montaz

V dosledku nespravnej manipulacie a montaze moze vyrobok

predstavovat nebezpedenstva, ktoré mézu viest k tazkym

zraneniam a zna¢nym vecnym Skodam.

* Vsetkymi pracami poverte vyluéne prislusne kvalifikovany
personal.

* \/yrobok pri kazdej praci zabezpecte proti neumyselnej aktivacii.

¢ Dodrziavajte platné predpisy tykajlce sa prevencie Grazov.

* Pouzivajte vhodné montazne a prepravné zariadenia a prijmite
opatrenia proti zachyteniu a pomliazdeniu.

Bezpecnostni informace

1 Kvalifikace personalu

o Veskeré prace nechte provadét nalezité kvalifikovanym
personalem.

o Pred zahdjenim praci na vyrobku si musi persondl precist
kompletni montazni a provozni ndvod a porozumét mu.

2 Osobni ochranné prostiedky

e P¥i praci na vyrobku a s vyrobkem dodrzujte predpisy bezpecnosti
prace a pouZzivejte potfebné osobni ochranné prostredky.

 P¥i praci u ostrych hran, $pic¢atych roh( a drsného povrchu noste
ochranné rukavice.

e P¥i praci u horkych povrchil noste Zaruvzdorné ochranné rukavice.

e P¥i praci u pohyblivych dill noste priléhavy ochranny odév, a
mate-li dlouhé vlasy, tak také sitku na vlasy.

3 Poutziti v souladu s uréenim zafizeni

Viyrobek slouzi vyhradné k uchopovani a ¢asové omezenému

bezpe¢nému drzeni obrobkl nebo predmétu.

* \/yrobek je konstruovan pro vestavbu do stroje nebo jako koncovy
vykonny prvek robota, a to i pro aplikace pfi spolupraci robota a
Clovéka (MRK). Je nutné respektovat a dodrZovat prislusné
smérnice.

e \/yrobek se smi pouzivat vyhradné v ramci svych technickych
parametr(.

e Vyrobek je urcen pro priimyslové poufziti.

¢ K pouZiti dle ureni patfi také dodrzeni viech tdaj v tomto
navodu.

4 Bezpecnost vyrobku

Vyrobek odpovida stavu techniky a uznavanym bezpecnostné
technickym normdm. Pfesto muze byt vyrobek zdrojem rizik,
pokud napt.:

e je vyrobek pouzivan v rozporu s uréenim.
e je vyrobek neodborné namontovan nebo udrzovan.
¢ nejsou dodrzeny bezpecnostni a montazni pokyny,

¢ nejsou dodrzeny bezpeénostné relevantni podminky pouziti (SAC)
nebo rovnocennd bezpecnostni nafizeni, viz kapitola nebo

 dojde k vypadku nebo pozménéni napajeni energii.

Pokyny pro pfipad vypadku napajeni energii

PFi ztraté napdjeni energii jsou prsty chapace vyrobku volné
pohyblivé, neni zaruceno pridrzeni bfemene. Z toho divodu musi

integrator nebo provozovatel zajistit, aby uvolnéni zatizeni
nemohlo zpUsobit ohroZeni.

o Zdrite se kazdého zplsobu prace, ktery negativné ovliviiuje funkci
a provozni bezpecnost vyrobku.

5 Povinnosti provozovatele / integratora
Provozovatel/integrator musi zajistit, aby

e se vyrobek pouzival pouze v souladu s urcenim,

e se vyrobek provozoval pouze v bezvadném a funkénim stavu a aby
se pravidelné kontrolovala jeho funk¢énost,

o provozni navod byl v ¢itelném a tpIném stavu k dispozici na misté
pouZiti stroje,

» vyrobek obsluhoval a jeho UdrZbu provadél pouze dostatecné
kvalifikovany a autorizovany personal,

e tento persondl pravidelné absolvoval skoleni ve vSech
relevantnich otazkach bezpecnosti prace a ochrany Zivotniho
prostiedi a byl obezndmen s provoznim navodem a zejména
s bezpecnostnimi pokyny, které jsou v ném obsazeny.

POKYN

¢ Provozovatel/integrator musi zejména zajistit, aby byly
dodrzeny viechny poZadavky a pokyny pro bezpecny provoz
s robotem. Bezpe¢nost je zarucena pouze tehdy, pokud
{sou spInény bezpeénostné relevantni podminky pfi pouZiti

e Dal3i informace o bezpecnosti a SAC jsou uvedeny v ndvodu
k montdzi a provozu.

6 Zasadni nebezpeci
VSeobecné

¢ Dodrzujte bezpecnostni vzdalenosti podle toho, jak byly
stanoveny integratorem/provozovatelem v ramci posouzeni rizika.

o Nikdy neodstavujte z funkce bezpecnostni zafizeni.

¢ Pred montazi, prestavbou a sefizovacimi pracemi odpojte privody
energie. Zajistéte, aby jiz v systému nebyla piitomna zadna
zbytkova energie.

e Béhem provozu nesahejte do oblasti pohybu vyrobku.

Nespravna manipulace a montaz

PFi nespravné manipulaci a montazi mohou z vyrobku vyplyvat

rizika, kterd mohou vést k tézkym zranénim a znaénym vécnym

Skoddm.

o Veskeré prace nechejte provést pfislusné kvalifikovanym
personalem.

* \/yrobek zajistéte pfi vSech pracich proti nezadoucimu aktivovani.

¢ Dodrzujte platné predpisy Urazové zabrany.

¢ Pouzivejte vhodnd montdzni a prepravni zafizeni a provedte
opatreni na ochranu proti priskfipnuti a pohmozdéni.
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NHpopmauma o 6esonacHoOCcTH

1 Keanudukauua nepcoHana

. I'Ipose,quMe NobbIX pa60T cnenyet Nopy4aTtb TO/IbKO
KBaJ‘IVId)VILI,VIpOBaHHOMY nepcoHany.

. ﬂepe,u, BblINo/IHEHWEM pa60T Ha nsaenimm nepcoHan Ao/MKeH
MOJIHOCTBHO MPOYUTATL U YCBOUTL PYKOBOACTBO MO MOHTAKY U
SKCNyaTauun.

o

2 CpepctBa MHAMBUAYANbHOMN 3aLLUTDI

. anI pa60Te cuspenvem cneayet COﬁl‘I}O,EI,aTb npasuia TEXHUKN
6e30MacHOCTU U UCMO/Ib30BaTh HeOﬁXOAMMbIe cpeacrtea
MHAMBM,D,yal'IbHOI‘;I 3aWuThbl.

* [Mpy HaMYMK OCTPbIX KPAEeB, YI/I0B U rpybbIx NoBepXHOCTen
HafeBaTb 3alMTHbIE Nep4YaTKn.

*B CNly4ae BO3MOXXHOMO KOHTaKTa C ropA4YMMmM NOBEPXHOCTAMMU
WUCNO/1Ib30BaTb TEPMO3aLLUTHbIE NEPYATKN.

. ﬂpm paSOTe C NoABWXXHbIMU OeTaIAMU Ha4eBaTb N/1I0THO
NPUAEratoLLLytO 3aLLUMTHYIO CNELOAEKAY U NPATATb A/IMHHbIE
BO/10CbI NOA4, ceTKkon ANA BOMOC.

3 Ucnonb3oBaHUE NO Ha3HAYEHUIO

V‘3Ael1146 CNY>XNUT UCKNHOYUTE/IBHO A1A 3aXBaTa M BPDEMEHHOIo

HaAeXHOoro yaepXuBaHUA 3arotoBoK UM npegmeToB.

. Vla,u,enwe npeaycmoTpeHo ANA UCMONb30BaHUA B KayecTse
MOHTUPOBAHHOIO B CTaHKe 3/1eMeHTa UK B KayecTse
WUCNOTHUTENbHOIO OpraHa p060Ta, TaKXXe B pexxmme
Konnabopaumu «4enoBek-poboT». YunTbisaiTe 1 cobtogaiite
COOTBETCTBYHOLLNE ANPEKTUBDI.

. M3,CI,€I'IM€ MO>XHO MCNO/1b30BaTb TO/IbKO B paMKax ero
TeXHUYECKMX NapameTpos.

. V|3,EI,€I'IVIE npeaHasHa4yeHo 4NA NPOMBbILL/IEHHOTO NpUMEHeHUA.

* K 1CN0/b30BaHMIO NO Ha3HAYEHMIO OTHOCUTCA TaKXKe
COGﬂIO,D,eHVIe BCex yKa3aHm7|, npuBeeHHbIX B HacToALlem
PpyKoBOACTBE.

4 be3onacHOCTb Uspenusa

WM3penve cooTBETCTBYET COBPEMEHHOMY YPOBHIO Pa3BUTUA

TEXHUKU U I'IpMSHaHHbIM HOpMaTVIBaM TEXHUKN 6630I'IHCHOCTI/I.

V|3,u,enme BCe Xe MOXeT NpeAcTaB/iATb ONAaCHOCTb, Hanpumep, B

cnepyoLWmx Cayyanx:

© MpU UCMONBb30BAHUM U3AE/INA HE MO HAa3HAYeHWIO;

® MpY HENPaBU/IbHOM YCTaHOBKE UM TEXOBCAYKMBAHUM U3LENUs;

npu HeCOGﬂ}OAﬁHMM yKa3aHMl‘/'I 10 TeXHUKe B6e30nacHoCTU 1 MOHTaXYy,

npu HecobNtoAeHUM YCNOBUIA NPUMEHEHMUA, 0becrneyrBatoLLmX
6€30MacHOCTb, UM UAEHTUYHBIX NPABW TEXHWUKM Be3onacHoCcTH,

CM. rnasy Uunun

Npu OTKase Man U3SMeHEHUN /IEKTPONUTAHUA.

YKasaHUA No OTKa3sy 3/1eKTPoNUTaHuA

B cnyyae c60s 31eKTPONUTAHWA 3aXBaTHbIE NasbLibl U34eMNA

MOryT cBOBOAHO ABUIaTbCA, YAEPKUBAHME rpy3a Npu 3TOM He

rapaHTupyeTtcs. [103ToMy MHTErpPaToOp WU IKCNYaTUPYIOLLAA

OpraHu13aLma AOMKHbI FAPaHTUPOBATb, YTO OTNYCKAHWE rpy3a He

MOKET NPeACTaBATb ONACHOCTU.

* [A36eralite Nt06bIX AEICTBUIA, OTPULATEIbHO CKa3bIBaAOLLMXCA Ha
YHKLMOHMPOBAHWM U SKCN/YaTaLMOHHOM 6e30nacHoOCTH
nsgenus.

"

5 O6s3aHHOCTU KCNAyaTUpyloLLei

opraHusauum / uHTerpaTtopa

IKCNNYATUPYIOLLAN OPraHN3aLMA/MHTErPaTOP AO/IKHbI

obecneunts creaytolee:

® 1CNO/b30BaHWE U3AE/INA TONIbKO MO Ha3HAYEHUIO;

® 3KCNAyaTaUmio U3LensA TONbKO B UCPaBHOM, paboTocnoco6HOM
COCTOSIHUM C perynsipHoi NpoBepKoit paboTocnocobHOCTH;

® Hannume B JOCTyrNe PYKOBOACTBA MO 3KCM/yaTaLmm B
PasbopUMBOM M MOIHOM COCTOSIHWM Ha MeCTe NPUMEHEHMA
CTaHKa;

© BbINO/IHEHWE YNPABAEHUA 1 TEXOBC/YKUBAHUA U3LEANA TONBKO
aBTOPU30BAHHBIM MEPCOHAIOM C AOCTAaTOYHOW KBaIMUKALME;

© perynapHoe NPOXOXAEHWE NEePCOHAIOM UHCTPYKTaKa Mo BCeM BatKHbIM
BOMPOCaM, KacatoLLIMcst 6E30MacHOCTV TRY/AA U 3aLLMTBI OKPYXKatoLLEei
cpefipl, a TakXKe NPOUTEHME NePCOHaIOM PYKOBOZCTBA MO SKCTUIyaTaLym,
BYACTHOCTV COAEPHALLMXCA B HEM YKa3aHMIA MO TEXHWKe Be30nacHOCTU.

YKA3AHUE

® JKCNIyaTMPYIOLWAn OpraHU3auusa/MHTerpaTop 4OMKHbI, B
yacTHocTH, obecneynTb BbinoaHeHWe Bcex TpebosaHwit 1
yKasaHuii no 6esonacHoi aKkcnayaTaumum ¢ pobotom.
BesonacHocTb rapaHTUpyeTca Iuwb Npu cobopeHnm
ycnosuit 6e3onacHoii sKcnayaTaumu.

¢ lononHuTtenbHas MHpopmauma o 6€30MacHOCTM 1 YCN0BUAX
6e30MacHoO aKCn/lyaTaLumn COAEPIKUTCA B PYKOBOACTBE MO
MOHTaXXy 1 3KCMIyaTaumu.

6 OcHOBHble ONacHOCTU

O6Lwme NonoKeHus

o Cobntopaiite 6e30MacHyto AUCTaHLMIO, €C/IN OHa YKasaHa B
OLiEHKe PUCKOB, NPOBEAEHHOM MHTErpaTopoM/aKCnayaTUpyHoLLei
opraHusaupei.

* HuKorza He BbIBOAUTE NPeAOXPaHUTE bHbIE YCTPOCTBA U3
3KCM/IyaTaLmu.

 [lepes, MOHTaXXOM, NepeobopyaoBaHUEM U HANAAKON
0TCOeAMHUTE U3Ae/Ne OT UCTOUHMKOB 3Heprum. YbeauTech, uto 8
CMCTEME OTCYTCTBYET OCTAaTO4HAsA SHEPrUA.

* Bo Bpems 3KCruyataLum He NPOHUKalTe B 061aCTb ABUKEHWA
v3penua.

HeHapnexalee ob6paleHne U MOHTaX

B pesy/bTate HeKBaMGULIMPOBAHHOTO 06PALLEHMA U MOHTaKa OT

M3AENNA MOXKET UCXOAMTb OMACcHOCTb, KOTOPas MOMKET MPUBECTU K

TAXKE/IbIM TPABMaM W 3HaUUTE/IbHOMY MaTepuabHOMY yiepoy.

 [opyyaiiTe BbiNoAHeHWe paboT TONbKO KBaMGULMPOBAHHOMY
nepcoHany.

© MpesoxpaHaiiTe U3aenmne OT CYHANHOTO BKOYEHWA Npu
nposeaeHNn Ntobbix pabor.

o CobnitofaiiTe AencCTByOLLME NPEANUCAHNUS NO NPEAOTBPALLEHMIO
HEeCYaCTHbIX C/ly4aesB.

© /Cronb3yiTe NOAXOAALLYIE MOHTaMHbIE W TPAHCTIOPTUPOBOYHbIE
YCTPOVICTBA, A TaKKe MPUMUTE MEpPbI /1A 3aLLMTbI OT 3¥KaTUA 1
3alLemIeHA.



Montageanleitung

Co-act EGP-C

Elektrischer Kleinteilegreifer zum
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Superior Clamping and Gripping

Dear Customer

Thank you for putting your trust in our products
and our family-owned company, the leading
technology supplier of robots and production
machines.

Our team is always available to answer any
questions concerning this product or other
solutions. We look forward to your challenging
questions. We will find a solution!

Best regards,

Your SCHUNK team
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1 Variants
This operating manual applies to the following variations:

— Co-act EGP-C FCR7 (FANUC CR-7 iA, connection via EE
interface)

— Co-act EGP-C KETI (KUKA iiwa, media flange inside electrical)

— Co-act EGP-C KTOE (KUKA iiwa, media flange touch
electrical)

— Co-act EGP-C KMFE (KUKA iiwa, media flange electrical)

— Co-act EGP-C URID (Universal Robots, with feed-through)
— Co-act EGP-C UREK (Universal Robots, external cabling)

— Co-act EGP-C TMID (Techman Robot, with feed-through)
— Co-act EGP-C TMEK (Techman Robot, external cabling)

— Co-act EGP-C CR15 (FANUC CR-15iA, external cabling)

— Co-act EGP-C AUBO (AUBO Robotics i5, with feed-through)

— Co-act EGP-C SCR35 (SIASUN SCR 3 and SCR 5, with feed-
through)

— Co-act EGP-C HCR (Hanwha Collaborative Robots, with feed-
through)

— Co-act EGP-C M1013 (DOOSAN Robot, with feed-through)

2 Applicable documents
— General terms of business*
— Assembly and operating manual for the product *
— incl. declaration of conformity
— incl. declaration of installation
— Safety information
— Catalog data sheet of the purchased product *

— Variant-URID, UREK: Software Manual "SCHUNK Software
module for URCap, Co-act EGP-C in UREK/URID variants" *

— DGUV certificate, certificate no. MF 17009 *

— Assembly and operating manuals of the accessories *
The documents marked with an asterisk (*) can be downloaded
on our homepage schunk.com

3 Technical data
3.1 Type key

Product Robot and flange interface

variant

M1013 DOOSAN Robot | with feed-through (electr. tool
interface)

NOTE

The product's ID number is located on the name plate. The
catalog data sheet contains the assignment of the ID number
of the listed product variants.

3.2 Connection data
Size 25, 40

Designation Co-act EGP-C

Supply voltage [VDC] 24
Min. [VDC] 216
Max. [VDC] 26.4

Min. Supply current power supply unit [A] *

— Variant: KETI, KTOE - 1.0

— Variant: FCR7, UREK, CR 1.0 1.0
15, HCR, M1013

— Variant: URID, TMID, 06 0.6
TMEK, UBO, SCR 35

Max. Current input [A]**

— Variant: KETI, KTOE - 20

— Variant: FCR7, UREK, 20 20
CR15, HCR

— Variant: URID, TMID, 0.6 06
TMEK, AUBO, SCR 35

Max. Workpiece weight [kg] 0.2 0.7
in force-fit gripping ***

Gripping force [%] 50 100 [100| 75 | 50 | 25

Current input in blocked state 0.07 | 0.14 |0.20|0.15(0.10(0.05
[A] %k Kk

. Co-act EGP-C- 40- N- N-KTOE|
Collaborative actuator

Electrical small components grippers

DGUV-certified unit

Size

25405064

not assigned

not assigned

Robot and flange interface *

* Variants, see the following table

Size 50, 64

Designation Co-act EGP-C

50 64

Supply voltage [VDC] 24

Min. [VDC] 216

Max. [VDC] 26.4

Min. Supply current power 20 20

supply unit [A] *

Max. Current input [A]** 2.0 2.0

Max. Workpiece weight [kg] 1.05 1.15

in force-fit gripping ***

Gripping force [%] 100| 75 | 50 | 25 [100| 75| 50 | 25
Current input in blocked 0.3/022|015| 0.07 |0.15| 0.1 | 0.08| 0.04
state [A] ¥**

* minimum supply current for reliable operation of product
** maximum current input in the acceleration phase (max. t =50 ms)
***  Higher values can be achieved in positive locking, depending on
the maximum moment load (see catalog data sheet). The
maximum workable workpiece weight shall be determined as
part of a risk assessment by the integrator / operator, b see
Assembly and Operating Manual, Chapter: Obligations of the
Operator / Integrator.
**k% - Current input in blocked state (in gripper end position or while
gripping a workpiece) with active command "Open Gripper" or
"Close Gripper"
More technical data is included in the catalog data sheet.
Whichever is the latest version.
The previous section contains the requirements from SAC-04-P,
SAC-08-P, Psee Assembly and Operating Manual, Chapter:
Obligations of the Operator / Integrator

Product Robot and flange interface . . .
variant 3.3 Ambient conditions and operating
FCR7 FANUC CR-7iA | connection via EE interface conditions
KETI KUKA iiwa | media flange electric inside Designation Co-act EGP-C
KTOE KUKA iiwa | media flange touch electric IP protection class (mechanical) 30
KMFE KUKA iiwa | media flange electric IP protection class (electrical)
URID Universal Robots | with feed-through (electr. tool Noise emission [dB(A)] <70
interface) Ambient temperature [°C]
UREK Universal Robots | external cabling M S
in.
TMID Techman Robot | with feed-through (electr. tool
interface) Max. 55
TMEK Techman Robot | external cabling RMeIative air humidity [%] o
ax.
CR15 FANUC CR-15iA | external cabling - - - -
AUBO AUBO Robotics 5 | with feed-through (a] I The previous section contains the requirements from
inten‘ac:) otics 5 | with feed-through (electr. too SAC-10-G, » see Assembly and Operating Manual,
Chapter: Obligations of the Operator / Integrator
SCR35 SIASUN SCR 3 and SCR 5 | with feed-through (electr. tool
interface)
HCR Hanwha Collaborative Robots | with feed-through (electr.
tool interface)

4 Design and description
4.1 Design

Design Co-act EGP-C

1 Collision protection cover

2 Flange for connecting the robot

3 | Connector for voltage supply and actuation of the product (design
depends on robot type)

LED light band

Service flap

"Gripping force" rotary switch

5 Assembly and settings

5.1 Installing and connecting
Overview
» Check the evenness of the mounting surface, » Chap. 5.2,
Mechanical connection.
» Attach the product to the robot, » Chap. 5.2, Mechanical
connection.

= Observe the tightening torque for the mounting screws.
» Secure the gripper fingers to the base jaws, » Chap.5.2.1,
Install gripper fingers.
» Optional, based on design: Connect the cable for power
supply and actuation, » Chap. 5.3, Electrical connection.
» Adjust the sensor, if necessary, » Chap. 5.5, Adjust the
sensors.
» Adjust gripping force, if necessary, » Chap. 5.4, Adjust
gripping force.

5.2 Mechanical connection
Evenness of the mounting surface

The values apply to the whole mounting surface to which the
product is mounted.

Requirements for evenness of the mounting surface (Dimensions in mm)

Connection variant: I1SO flange 50

Installation of the product on the robot with ISO flange, bolt pitch circle @ 50

Item |Mounting Co-act EGP-C

1 Mounting screw M4 x 18

2* |Centering sleeve [mm] ?6

3* | Mounting screw M6 x 10
Tightening torque [Nm] 10

4*  |ISO-Flange 1SO 9409-1-50-4-M6

5* |Centering pin [mm] @6

LED

Sensors

V|l | N|[o|(u |~

Service flap (not at size 25)

10 |Basejaws

4.2 Description

The product is a servo-electric 2-finger parallel gripper featuring
high power density for collaborative operation with

— integrated electronics,

— collision protection cover,

— integrated sensor system and

— adapter flange for robots.

4.3 Display

Status displays

1* |LEDlight band freely-configurable, application-specific

display, » Chap. 5.3.2, Actuation

2 LED READY
3 LED ERROR

Status display of the product

* Only for variants FCR7, UREK, TMEK, HCR, KETI, KTOE, KMFE

Designation | Color | Function

READY Green| Indicates whether the voltage is connected.

— Lights up as long as voltage is present in
the product.

— Does not light up if there is no voltage in
the product.

ERROR Red |Indicates whether there is a warning or an error.

— Does not light up when there is no
warning or error and the product is
ready to operate.

— Lights up when there is an "excessive
temperature" warning.

— The phase current of the motor is
limited tO |y, agion-

— The closing and opening times can
increase.

— s automatically extinguished when
the warning no longer exists.

— Blinks slowly (at approx. 1.2 s intervals)
when there is an "excessive
temperature" error.

— The product enters an idle phase until
it has cooled down. The commands
Open gripper and Close gripper are
not processed.

— The error must be acknowledged.

— Blinks rapidly (at approx. 0.6 s intervals),
when the Gripping force rotary switch is
between two switching positions.

Edge length Permissible unevenness
<100 <0.02

>100 <0.05

Electrically conductive

The mounting surface must be electrically conductive to ensure
the grounding of the product.

The previous section contains the requirements from
SAC-11-P, » see Assembly and Operating Manual, Chapter:
Obligations of the Operator / Integrator

Connections at the product

The product has an ISO flange that makes it possible to fasten it
to the robot. The dimensions of the ISO flange vary depending
on the product variant and depending on the robot type.

* Contained in accessory pack.

Note: The mounting screws (1) are already pre-assembled on
the product. A ball-head Allen key required for installation with
a working angle of 30° is included in the accessory pack.

Connections at the base jaws

Connection version Product variant, » Chap. 3.1, Type key
1SO flange 31.5 Co-act EGP-C FCR7
Co-act EGP-CM1013 Connections at the base jaws
1SO flange 50 Co-act EGP-CKETI Screw-in depth and tightening torque
Co-act EGP-C KMFE Item |Designation Co-act EGP-C
Co-act EGP-C KTOE
Co-act EGP-C URID 5 || AW || 2D || GV
Co-act EGP-C UREK 1 Thread in base jaws M4 | M5 | M6 | M8
Co-act EGP-CTMID Max. depth of engagement from 4 6 8 10
Co-act EGP-C TMEK locating surface [mm]
Co-act EGP-CCR15 Max. tightening torque of the
Co-act EGP-C AUBO mounting screws [Nm]
Co-act EGP-CSCR35 — Steel gripper fingers: 31|61 10| 25
Co-act EGP-CHCR
— Plastic gripper fingers: 20 | 43 5 5
NOTE 2 Bore holes for cylindrical pin [mm] |@ 1.5|@ 25| @3 | @ 4

The product's ID number is located on the name plate. The
catalog data sheet contains the assignment of the ID number
of the listed product variants.

Connection variant: I1SO flange 31.5

Installation of the product on the robot with ISO flange, bolt pitch
circle # 31.5

Item |Mounting Co-act EGP-C

1 Mounting screw M4 x 18

2* | Centering sleeve [mm] ?6

3* | Mounting screw M5x 10
Tightening torque [Nm] 6.1

4* |ISO-Flange 1SO 9409-1-31.5-4-M5

5* | Centering pin [mm] @5

* Contained in accessory pack.

Note: The mounting screws (1) are already pre-assembled on
the product. A ball-head Allen key required for installation with
a working angle of 30° is included in the accessory pack.

Further information on installation, » Chap. 5.2.1, Install
gripper fingers.

5.2.1 Install gripper fingers

NOTE

Gripper fingers are available as accessories from SCHUNK, see
the catalog data sheet for further information.

Variant: standard gripper fingers

» Fasten gripper finger (1) to the base jaw using the screw (3).
= Observe the permissible depth of engagement.
= Observe the tightening torque for the mounting screws.
= Information on tightening torque and depth of

engagement, » Chap. 5.2, Mechanical connection.

» Clip the inlay (2) to the gripper finger (1).
OR: Clip inlay (2.1) to the gripper finger (1) and attach
silicone cover (2.2).

» Clip the cover (4) to the gripper finger (1).



Variant: Flexible gripper finger Connection version 2: M12 connector, 17-pin Pin Signal KUKA-plug of KUKA-plug X76 5.3.2 Actuation
Inside electrical Truth table
NOTE 5 Digital input DI 2 14CTR 2. 6 6 The following truth tables show the actuation of the digital inputs during
The flexible gripper finger is only suitable for test purposes. Do not use in 6 Digital input DI 1 11CTR 1 3 3 possible commands by the superordinated control unit.
continuous operation. — i ioital i =
p 7 Opens gripper 10CTR 1.2 2 Current .|nput per digital |n;?ut am.ounts to n?a.x. [ . 10 mA.
Depending on the connection variant, the digital inputs are used
8 Sensor 1 12CTR 2.4 4 differently, » Chap. 5.3.1, Connection assignment.
M12 connector, 17-pin Connector (2), voltage supply NOTE
Connection assignment ! GND 8GND2 B
9 2 24V DC 7 POWER2 A For variant URID, the digital inputs are listed in switching type "NPN".
Pi Wire strand Signal KUKA Connector X3
i tre stran S nnector 3 +24VDC 7 POWER2 A on O . a .
1 Brown Closes gripper MF_Output_0 2 GND 3GND2 B Actuation Opens gripper / Closes gripper
2 Blue Digital input DI 2 (LED | MF_Output_3 S GND SGND2 B Function Digital input
b 6 +24VDC 7 POWER2 A Opens gripper | Closes gripper
3 White Sensor 4 (optional) MF_Input_3 De-energized drive 0 0
4 Green nc. MF_Input_4 Connection version 5: M8 connector, 8-pin and M8 connector, 3-pin (shutdown, motor is short-circuited)
5 Pink GND GND_24Vv Opens gripper 1 0
6 Yellow n.c. GND_24V Closes gripper 0 1
> - - - 7 Black +24VDC Output_VCC Rectify error 1 1
Fasten gripper finger (.1).to the base jaw using the screw (3). 2 Grey e Output_VCC (shutdown, motor is short-circuited)
= Observe the permissible depth of engagement. 5 Red e OutpUL VG Rest period between two commands
= Observe the tightening torque for the mounting screws. o il S 1 Y = o
) ) ; t t _pil _pi
= Information on tightening torque and depth of oe - ensor - Elllial= CM8 w"gecwr’ 8-pin a’;d M8 connector, 3-pin CAUTION
engagement, » Chap. 5.2, Mechanical connection. 1 Grey/Pink Opens gripper MF_Output_1 onnection assignmen . .
» Clipthe inlay (2) to the gripper finger (1). 12 Red/Blue Digital input DI 1 (LED | MF_Output_2 Pin  |Wirestrand |Signal Material damage due to faulty control!
OR: Clip inlay (2.1) to the gripper finger (1) and attach silicone light band) M8 connector, 8-pin Inputting twice can damage internal electronics.
cover (2.2). 13 White / Green | Sensor 3 (optional) MF_Input_2 1 White Closes gripper ® Maintain a rest period between commands.
. . 14 Brown /Green |n.c. GND_24V -
5.3  Electrical connection 5 White/ Yel OUtout VT 2 Brown Opens gripper The following graph shows the minimum rest period that must be kept
. . ite / Yellow |n.c. utput_ 3 Green Digital input DI 1 between two commands.
5.3.1 Connection assignment
. ) 16 Yellow / Brown |Sensor 2 MF_Input_3 2 Yellow Sensor 1
Based on product variant — depending on the robot type —the product has ) White/G GND 24V oav 1
one of the following connections. fe/orey  |nc = 5 Grey Sensor 2
No. Connection version Product variant, P Chap. 3.1, Connection version 3: cable with wire strands 6 Pink Digital input DI 2 o 0 7(7);3%nigir|7p7p o
Type key ) 7 Blue Sensor 3 (optional) w1 | - --
1 M8 socket, 8-pin Co-act EGP-C URID 2 3 Red Sensor 4 (optional) Close gripper
Co-act EGP-C AUBO 4 M8 connector, 3-pin o 0
6
Co-act EGP-CSCR35 7 1 Brown +24\VDC i i
8 Min. pause time:
2 M12 connector, 17-pin Co-act EGP-C KTOE 9 3 Blue GND
10 i 7
3 Cable with wire strands Co-act EGP-C UREK 11 4 Black n.c. Example Opens gripper / Closes gripper
Co-act EGP-CFCR7 _ _ Connection version 6: M8 connector, 8-pin Actuation LED light band
Co-act EGP-CTMEK Cable with 12 wire strands Function Digital input
Connection assignment
Co-act EGP-C CR15 g piZ UL
2 KUKA media flange inside Co-act EGP-C KETI No. Wirestrand  |Signal LED light band is not lighting up 0 0
electrical 1 White Digital input DI 2 LED light band shines green 1 0
5 M8 connector, 8-pin and M8 Co-act EGP-C KMFE 2 Brown Digital input DI 1 LED light band shines yellow 0 1
connector, 3-pin 3 Green Sensor 2 N8 connector, 8-pin LED light band shines red 1 1
6 M8 connector, 8-pin Co-act EGP-CTMID 4 Yellow Sensor 1 ) °
Connection assignment NOTE
Co-act EGP-CM1013 5 Grey Sensor 4 (optional, on request) : i " m— P——
7 M12 connector, 12-pin Co-act EGP-C HCR 6 Pink Sensor 3 (optional, on request) Bify jrestanci|Siena jteriacefobol The brightness values of the LED colors were preconfigured in the factory.
7 Bl a - 1 White +24\VDC +24V
ue joses gripper . . .
NOTE s - 5 g 'pp 2 Brown Sensor 1 Digital input DI 0 5.4 Adjust gripping force
. e pens gripper — i ; : itat ;
The product's ID number is located on the name plate. The catalog data 3 Green Sensor 2 Digital input DI 1 Ihg gripping foffe is changed by altering the current limitation via the
sheet contains the assignment of the ID number of the listed product 9 Black n.c. PR Gripping force" rotary switch.
2 4 Yellow n.c. Digital input DI 2 i . " . " "
variants. 10 Violet nc. In order to change the gripping force, inputs "Opens gripper" and "Closes
” Grey/Pink oND 5 Grey Opens gripper Digital output DO 0 gripper" must be de-energized (low), » Chap. 5.3.2, Actuation.
Connection version 1: M8 socket, 8-pin 6 Pink Closes gripper Digital output DO 1 .
il 2 Red/Blue  |+24VDC g1ibp 'gta 0P 5.4.1 Size 25,50, 64
7 Blue n.c. Digital output DO 2
Connection version 4: KUKA media flange inside electrical 3 Red GND GND

M8 socket, 8-pin

Connection assignment

Connection version 7: M12 connector, 12-pin

0

M12 connector, 12-pin
Connection assignment

Pin Wire strand Signal Interface Robot
1 White n.c. Analog Input Al 2
2 Brown n.c. Analog Input Al 3
3 Green Sensor 2 Digital input DI 9
4 Yellow Sensor 1 Digital input DI 8
5 Grey +24VDC 12/24V
6 Pink Closes gripper Digital output DO 9
7 Blue Opens gripper Digital output DO 8
8 Red GND GND

Pin Signal Interface Robot
1 +24VDC 0/12/24VDC
2 GND GND
KUKA media flange inside electrical 3 Closes gripper Digital output DO 0
Connection assignment 4 Opens gripper Digital output DO 1
Pin signal KUKA-plug of KUKA-plug X76 5 Digital input 2 Digital output DO 2
Inside electrical 6 Digital input 1 Digital output DO 3
Connector (1), Digital inputs 7 Sensor 1 Digital input DI 0
1 Sensor 2 13CTR 2.5 5 8 Sensor 2 Digital input DI 1
2 Sensor 4 (optional) 16CTR_3_8 8 9 n.c. Digital input DI 2
3 Sensor 3 (optional) 15CTR_3_7 7 10 n.c. Digital input DI 3
4 Closes gripper 9CTR_1_1 1 11 n.c. Analog Input AIO
12 n.c. Analog Input Al 1

Access to "Gripping force" rotary switch

v Digital inputs "Opens gripper" and "Closes gripper" are not powered
(low), » Chap. 5.3.2, Actuation.

» Carefully open service flap (1) from below.

» Remove seal plug (2).

» Adjust gripping force on the "Gripping force" rotary switch. Do this
using a suitable slot screwdriver with a blade at least 2 mm wide.
IMPORTANT! Do not exert axial pressure on the axis of the
rotary switch.

Note: The "Gripping force" rotary switch has two set positions.

> Insert seal plug (2).

» Close service flap (1).

Item Gripping force [%]
100 (standard) 100
50 50
5.4.2 Size40

0,

Access to "Gripping force" rotary switch

v Digital inputs "Opens gripper" and "Closes gripper" are not powered
(low), » Chap. 5.3.2, Actuation.

» Open service flap (1).

» Remove seal plug (2).

» Adjust gripping force on the "Gripping force" rotary switch. Do this
using a suitable slot screwdriver with a blade at least 2 mm wide.
IMPORTANT! Do not exert axial pressure on the axis of the
rotary switch.

Note: The "Gripping force" rotary switch has four set positions.

» Insert seal plug (2).

» Close service flap (1).

Item Gripping force [%]
100 (standard) 100
75 75
50 50
25 25

5.5 Adjust the sensors

NOTE

The Assembly and Operating Manual contains information for adjusting
and connecting the sensors.

6  Start-up

Carrying out the commissioning, the risk assessment and the
documentation of the safety verification for integration must be carried
out upon every modification of the customer-specific application (e.g.
when gripping other workpieces).

If existing settings can be adopted (e.g. if grip width and risk potential due
to workpiece weight remain unchanged), this can be substantiated as non-
critical by performing the risk assessment again. The information / queries
in the checklist ( » see Assembly and Operating Manual, Chapter: Check-
list) must be taken into account in the risk assessment.

In order to facilitate the integration of the product in a machine, a gantry
or a robot system, it is possible to use the checklist ( » see Assembly and
Operating Manual, Chapter: Check-list) to check and document the main
points of integration.

NOTE

The checklist does not lead to full compliance with the legal requirements
applicable to the end effector, » see Assembly and Operating Manual,
Chapter: Check-list.

The previous section contains the requirements from SAC-06-G,
SAC-09-G, P see Assembly and Operating Manual, Chapter: Obligations
of the Operator / Integrator
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