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Sehr geehrter Kunde,

wir danken lhnen fur Ihr Vertrauen, dass Sie unserem
Unternehmen mit dem Kauf eines IPR-Greifers entgegen-
gebracht haben.

Jeder Greifer wird im Werk komplett montiert und einer
Einzelpriifung unterzogen. Dabei werden die einwandfreie
Funktionstichtigkeit sowie die Betriebssicherheit Uberprift.

Die vorliegende Anleitung verdeutlicht den Aufbau und die
Wirkungsweise des Greifers. AuBerdem sind alle wichtigen
Angaben fir die Montage, Inbetriebnahme und Wartung
Ubersichtlich angeordnet.

Bitte lesen Sie die Anleitung sorgfaltig durch.

Sollten Sie auf Ihre Fragen keine Antwort finden, so wenden Sie
sich bitte direkt an uns. Sie erreichen uns unter der unten
aufgeflihrten Adresse.

IPR — Intelligente Peripherien fiir Roboter GmbH
Jakob-Dieffenbacher-Str. 4/2

75031 Eppingen

Germany

Telefon: +49 (0) 7262 9239-100
Telefax: +49 (0) 7262 9239-400
E-Mail:  service@iprworldwide.com
Internet: www.iprworldwide.com

© IPR - Intelligente Peripherien fiir Roboter GmbH 2020
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1. Allgemeines

1.1. Informationen zu dieser Anleitung

Diese Anleitung ermdglicht den sicheren und effizienten Umgang
mit dem Greifer. Die Anleitung ist Bestandteil der Maschine und
muss in unmittelbarer N&he der Maschine fir das Personal
jederzeit zuganglich aufbewahrt werden.

Das Personal muss diese Anleitung vor Beginn aller Arbeiten
sorgfaltig durchgelesen und verstanden haben. Grundvoraus-
setzung flr sicheres Arbeiten ist die Einhaltung aller
angegebenen Sicherheitshinweise und Handlungsanweisungen
in dieser Anleitung.

Dartiber hinaus gelten die &rtlichen Arbeitsschutzvorschriften und
allgemeinen Sicherheitsbestimmungen flr den Einsatzbereich
der Maschine.

Abbildungen in dieser Anleitung dienen dem grundsétzlichen
Verstandnis und kdnnen von der tatsdchlichen Ausflihrung
abweichen.

Beachten Sie auBerdem allgemein giltige, gesetzliche und
sonstige verbindliche Regelungen der europédischen und
nationalen Gesetzgebung sowie die in lhrem Land giltigen
Vorschriften zur Unfallverhitung und zum Umweltschutz.

1.2. Gewabhrleistung

Die Gewahrleistung betrdgt 24 Monate ab Lieferdatum bei
bestimmungsgemaiBem Gebrauch. VerschleiBteile und
werkstlckberlihrende Teile sind ausgeschlossen. Folgende
Bedingungen missen eingehalten werden:

. Betriebsbedingungen gemai Kapitel 2.3
. Wartungsintervalle gemaf Kapitel 8.2

GEFAHR!

Diese Kombination aus Symbol und Signalwort
weist auf eine unmittelbar gefahrliche Situation
hin, die zum Tod oder zu schweren Verletzungen
fuhrt, wenn sie nicht gemieden wird.

WARNUNG!

Diese Kombination aus Symbol und Signalwort
weist auf eine méglicherweise geféhrliche Situation
hin, die zum Tod oder zu schweren Verletzungen
flhren kann, wenn sie nicht gemieden wird.

VORSICHT!

Weist auf eine mdglicherweise gefahrliche
Situation hin, die zu geringfligigen oder leichten
Verletzungen fiihren kann, wenn sie nicht
gemieden wird.

HINWEIS!

Weist auf eine maoglicherweise gefahrliche
Situation hin, die zu Sach- und Umweltschaden
fihren kann, wenn sie nicht gemieden wird.

Dieses Symbol hebt nitzliche Tipps und
Empfehlungen sowie Informationen flir einen
effizienten und stérungsfreien Betrieb hervor.

@-pb P P

2.2 BestimmungsgemaéBe Verwendung

Der Greifer dient ausschlieBlich zum Greifen und Halten von
Werkstlicken und anderen Gegenstanden.

Greifer sind keine verwendungsfertige Maschinen im Sinne der
EU-Maschinenrichtlinie. Greifer sind ausschlieBlich zum Ein-
/Anbau an Maschinen und Anlagen bestimmt.

Bezeichnung CGS2
_ 40 | 50-160 | 200-240 300-380 HINWEIS!
Gewabhrleistungsdauer o4 | 24 24 24
[Monate] Der Greifer darf ausschlielich entsprechend den
oder maximale Zyklen 30 | 30 20 10 [ ) in dieser Anleitung festgelegten Betriebs-
[Mio.] bedingungen und Leistungsangaben verwendet
werden.
1.3. Lieferumfan . . x
9 2.3. Nicht bestimmungsgemaBe
Der Lieferumfang beinhaltet: Verwendung

. universeller 2-Backen Parallelgreifer CGS in der
bestellten Variante

. Beipack (Zentrierhilsen fir Greifermontage und
Greiferfingermontage)

2. Sicherheit

Dieser Abschnitt gibt einen Uberblick tber alle wichtigen
Sicherheitsaspekte flir den Schutz von Personen sowie fiir den
sicheren und stérungsfreien Betrieb. Weitere aufgabenbezogene
Sicherheitshinweise sind in den Abschnitten zu den einzelnen
Lebensphasen enthalten.

2.1. Symbolerklarung

Sicherheitshinweise sind in dieser Anleitung durch Symbole
gekennzeichnet. Die Sicherheitshinweise werden durch Signal-
worte eingeleitet, die das AusmaB der Gefahrdung zum
Ausdruck bringen.

Eine andere oder dariber hinausgehende Verwendung als im
Kapitel "BestimmungsgemaBe Verwendung" beschrieben gilt als
nicht bestimmungsgeman und ein Anspruch auf Gewabhrleistung
oder Garantie erlischt.

Fir hieraus resultierend Schaden haftet der Hersteller nicht,
sondern der Betreiber.

' HINWEIS!
Der Greifer darf nicht in explosionsgefahrdeter
[ ) Umgebung eingesetzt werden.
2.4. Allgemeine Gefahren

Der Greifer wurde nach dem Stand der Technik zum Zeitpunkt
der Auslieferung hergestellt. Trotzdem kénnen Gefahren von ihm
ausgehen, wenn Sie die hier aufgeflihrten Sicherheitshinweise in
dieser Anleitung nicht beachten.

. Das Personal muss diese Anleitung vor Beginn aller
Arbeiten sorgfaltig durchgelesen und verstanden
haben.

. Die Anleitung muss sténdig am Einsatzort des
Greifers flr alle Benutzer verfligbar sein.

. Bei Weitergabe des Greifers an Dritte muss diese
Anleitung ebenfalls weitergegeben werden.

. Wahrend des Betriebes nicht in bewegte Bauteile
eingreifen oder an bewegten Bauteilen hantieren.

. Niemals Schutzabdeckungen im Betrieb 6ffnen.

CGS_Serie_V1.0
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. Alle Arbeiten wie z.B. Montage, Inbetriebnahme und
Bedienung, Demontage, Wartung diirfen nur von
autorisiertem Fachpersonal und auBBerhalb der
Gefahrenzone durchgeflihrt werden.

. Vor Beginn von Arbeiten am Greifer muss die
Energieversorgung abgeschaltet und das
Leitungssystem druckentlastet sein. Sichern Sie die
Anlage gegen Wiedereinschalten fir die Dauer der
Arbeiten.

. Stellen Sie bei der Inbetriebnahme sicher, dass alle
pneumatischen Anschliisse belegt oder verschlossen
sind.

. Bei Greifern mit Greifkraftsicherung (FA/FI) steht der
Deckel/Kolben unter Federspannung. Vorsicht beim
Zerlegen des Greifers. Fir eine geeignete
fachgerechte Vorrichtung zur sicheren Entspannung
ist zu sorgen.

2.5. Pflichten des Betreibers

Neben den Sicherheitshinweisen in dieser Anleitung mussen die
fir den Einsatzbereich der Maschine glltigen Sicherheits-,
Arbeitsschutz- und  Umweltschutzvorschriften  eingehalten
werden.

Der Betreiber hat im Rahmen seiner Sorgfaltspflicht sicher-
zustellen, dass:

. der Greifer bestimmungsgeman verwendet wird.

. wahrend der gesamten Einsatzzeit der Maschine
geprift wird, ob die von ihm erstellten
Betriebsanweisungen dem aktuellen Stand der
Regelwerke entsprechen und diese, falls erforderlich,
angepasst werden.

. die Zustandigkeiten fir Installation, Bedienung,
Stdrungsbeseitigung, Wartung und Reinigung
eindeutig geregelt und festgelegt werden.

. alle Personen, die mit der Maschine umgehen, diese
Anleitung gelesen und verstanden haben. Darliber
hinaus muss er das Personal in regelméaBigen
Absténden schulen und tber die Gefahren
informieren.

2.6. Anforderungen an das Personal

Die verschiedenen in dieser Anleitung beschriebenen Aufgaben
stellen unterschiedliche Anforderungen an die Qualifikation der
Personen, die mit diesen Aufgaben betraut sind.

Alle Arbeiten wie z.B. Montage, Inbetriebnahme und Bedienung,
Demontage, Wartung dirfen nur von entsprechendem Fach-
personal oder einer eingewiesenen Person unter Aufsicht von
Fachpersonal durchgeflihrt werden.

Fachpersonal ist, wer aufgrund seiner fachlichen Ausbildung,
Kenntnisse und Erfahrung sowie Kenntnis der einschlagigen
Normen und Bestimmungen in der Lage ist, die ihm Uber-
tragenen Arbeiten auszuflhren und mdgliche Gefahren
selbststéndig zu erkennen und Geféhrdungen zu vermeiden.

3. Technische Daten

(Die technische Daten der einzelnen Greifer entnehmen Sie bitte
dem aktuellen Katalog bzw. dem Internet).

3.1. Allgemeine Grunddaten

Nennbetriebsdruck: 6 bar
Betriebsdruck min.
- ohne Greifkrafterhaltung: 3 bar
- mit Greifkrafterhaltung: 4 bar
Betriebsdruck max.
- ohne Greifkrafterhaltung: 8 bar

- mit Greifkrafterhaltung: 6,5 bar

Sperrluft:

- Min.: 0,5 bar

- Max.: 1 bar

Material: Gehause hochfestes Aluminium
hartcoatiert/ Funktionsteile gehérteter
Werkzeugstahl

Toleranzangaben

Gewinde: +/- 0,1mm

Passstiftbohrung:  +/- 0,02mm

3.2. Betriebsbedingungen

Temperaturbereich

Standard: -5°C bis 80°C

VH-Version: bis 130°

Schutzart (IP)

Standard: 1P40

SA-Version: P64

Die Arbeitsumgebung muB frei von Schmutz, Staub, Spritz-
wasser und Dampfen sein.

Die relative Luftfeuchtigkeit, maximal (nicht kondensierend),
sollte 10% bis 70% betragen.

CGS_Serie_V1.0
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4. Aufbau und Funktion

Ubersicht

4

3

[ [ Grundkérper [

| Druckluft Hauptanschluss |

1 3
[ 2 | Greiferbacken | 4

| Nut fur Sensoren

Klemmblock fir induktiven
Sensor (Schaltfahne in der
Backe)

Fl-Version

C-Nut far
Magnetfeldsensor
(Magnet im Kolben)

1 Grundkorper 6 Oval-Kolben mit
Dichtung

2 Deckel Kulisse (Deckel 1) 7 Klemmblock Sensor

3 Kulisse 8 FlOhrungsbolzen Federn

4 Greiferbacken 9 Druckfeder

5 Schaltfahne 10 Deckel Kolben

(Deckel 2)

4.2,

Die Parallelbewegung der Backen wird durch eine schiefe Ebene
in Verbindung mit einem doppelwirkenden Pneumatikzylinder
erzeugt. Die Backenfuihrung erfolgt durch Flachfihrungen.

Kurzbeschreibung

Gleitgefihrte CGS2-Backen-Parallelgreifer bieten viele Vorteile:

. kompakte Ausfiihrung

. robuster Aufbau

. hohe Greifkraft

. zentrisch greifend

. AuBen- und Innenspannung

. Endlageniberwachung mit Naherungsschalter
(optional)

. Kompatilitat mit verschiedenen Magnet- und
induktiven Sensoren

4.3.

Die BaugréBen und Varianten der CGS-Serie sind nach
folgendem Schllssel codiert:

[cas 2][- s ][-[2][-] DF

SA = Staubabdeckung
VH = Viton-/Hochtemperaturversion

BaugroBen und Varianten

FA = mit Greifkrafterhaltung (AuRengreifen)
FlI = mit Greifkrafterhaltung (Innengreifen)

1=Hub1
2=Hub2

‘ 125 = BaugroRe |

‘ 2 = Zwei Backen |

| CGS = Compatible Gripper Series |

Jede BaugroBe (auBer CGS2-40) ist in den Varianten Hub 1 und
2 erhéltlich. Die Variante Hub 2 hat im Vergleich Hub 1 den
halben Hub, erzeugt aber die doppelte Greifkraft.

Ein weiteres wéhlbares Merkmal ist die Greifkrafterhaltung. Die
Variante erhalt einen Teil der Greifkraft beim AuBengreifen (FA)
und Innengreifen (FI). (siehe Kapitel 3 Technische Daten)

Fir den Einsatz in verschmutzten Umgebungen ist die Variante
SA mit zusétzlicher Staubabdeckung erhéltlich.

Fir Hochtemperaturanwendungen bis 130°C ist die Variante VH
erhaltlich.

Die Merkmale kdnnen teilweise miteinander kombiniert werden.
Varianten anhand von CGS2-200:

CGS2-200-1 CGS2-200-2

Standardversion halber Hub und doppelte
Greifkraft im Vergleich zur
Standardversion

CGS2-200-1(2)-FA
mit Greifkrafterhaltung
nach innen wirkend
(AuBengreifen)

CGS2-200-1(2)-FI

mit Greifkrafterhaltung
nach auBen wirkend
(Innengreifen)

CGS_Serie_V1.0
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CGS2-200-1(2)-...-SA CGS2-200-1(2)-...-VH

Mit Staubabdeckung In Hochtemperatur-
ausflihrung

5. Transport, Verpackung, Lagerung

5.1. Transport

Die Lieferung bei Erhalt unverziglich auf Vollstandigkeit und
Transportschaden priifen.

Bei duBerlich erkennbaren Schéden wie folgt vorgehen:
. Lieferung nicht oder nur unter Vorbehalt
entgegennehmen.

. Schadensumfang auf den Transportunterlagen oder
auf dem Lieferschein des Transporteurs vermerken.

. Reklamation einleiten.

Jeden Mangel reklamieren, sobald er erkannt ist.
Schadensersatzanspriiche kénnen nur innerhalb
der geltenden  Reklamationsfristen  geltend
gemacht werden.

Transporttemperatur -20°C bis 65°C.
Gegen auBere Gewalt (Sto3, Schlag, Vibration) schitzen.

5.2. Verpackung

Die Verpackung soll die einzelnen Bauteile bis zur Montage vor
Transportschdden, Korrosion und anderen Besch&digungen
schiitzen. Daher die Verpackung nicht zerstéren und erst kurz
vor der Montage entfernen.

Fir die Verpackung wurden ausschlieBlich recycelbare
Materialien verwendet.

Verpackungsmaterial nach den jeweils gultigen gesetzlichen
Bestimmungen und értlichen Vorschriften entsorgen.

5.3. Lagerung

Packstlicke unter folgenden Bedingungen lagern:

. Nicht im Freien aufbewahren.

. Trocken und staubfrei lagern.

. Keinen aggressiven Medien aussetzen.

. Vor Sonneneinstrahlung schiitzen.

. Mechanische Erschiitterungen vermeiden.
. Lagertemperatur: 15°C bis 35°C.

. Relative Luftfeuchtigkeit: max. 60%.

. Bei Lagerung langer als 3 Monate regelmaBig den
allgemeinen Zustand aller Teile und der Verpackung
kontrollieren. Falls erforderlich, die Konservierung
auffrischen oder erneuern.

Unter Umstanden befinden sich auf den
Packstiicken Hinweise zur Lagerung, die lber die
hier genannten Anforderungen hinausgehen. Diese
entsprechend einhalten.

CGS_Serie_V1.0
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6. Montage und Inbetriebnahme

VORSICHT!

Bei der Montage des Greifers muss die Energie-
versorgung abgeschaltet und das Leitungssystem
druckentlastet sein.

Sicherheitshinweise und allgemeine Gefahren auf
Seite 2 beachten.

Die MaBe der Montagebohrungen und
Pneumatikanschliisse sind unserem aktuellen
Katalog bzw. dem Internet zu entnehmen.

6.1. Montage

Die Befestigung des Greifers darf nur an daflir vorgesehenen
Gewinden erfolgen. Bei Bedarf ist ein geeigneter Zwischen-
flansch zu fertigen oder Gber den Hersteller zu beziehen.

Die Montageschrauben sind mit Gewindesicherungskleber
mittelfest (z.B. Ergo 4052) oder ggf. mit Schnorr/Nord Lock-
Scheiben zu sichern.

Montagemdglichkeiten von drei Seiten A, B und C.

1. Den Greifer mittels der beiden Zentrierhilsen positionieren,
diese befinden sich im Beipack.

2. Den Greifer von oben (B) oder von unten (A) mit 4
Befestigungsschrauben anschrauben. Bei seitlicher
Befestigung des Greifers (C) missen 2
Befestigungsschrauben verwendet werden.
(Befestigungsschrauben gehdren nicht zum Lieferumfang)

Bitte Anzugsmomente (siehe Kapitel 8.4) beachten.

6
@@@
Pl
qIE
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Zum Abstltzen von z. B. Werkstlicken kann ein Zusatzaufbau
auf den Greifer montiert werden.

1. Deckel Kulisse entfernen. (kein Erléschen der Garantie)
2.  Optionale Zentrierhiilsen montieren
3. Zusatzaufbau montieren

Die Auflageflache darf nicht gréBer sein als die Aussparung. Die
Greiferfinger dirfen nicht in ihrem Bewegungsablauf behindert
werden.

Zur Positionierung des Aufbaus kdénnen separate Zentrierhllsen
genutzt werden. Diese sind nicht Teil des Lieferumfangs und die
Bestellnummern kénnen den Zeichnungen entnommen werden.

6.2. Pneumatik

Druckluft ist abhangig von der Variante (siehe Kapitel 3
Technische Daten) mit 3 - 8 bar zur Verfligung zu stellen.

Pneumatikanschliisse am Greifergrundkérper installieren, nicht
bendtigte Anschliisse schlie3en.

Die MaBe der Pneumatikanschliisse sind unserem aktuellen
Katalog bzw. dem Internet zu entnehmen.

’M C  OPEN cLosE ‘Q Jﬂ
i YY) Y
— D =

1 Hauptluftanschlisse (Schlauchanschluss)
(OPEN = 6ffnen, CLOSE = schlieBen)

2 Schlauchloser Direktanschluss bodenseitig
(O = o6ffnen, C = schlieBen)

3 Schlauchloser Direktanschluss
(O = o6ffnen, C = schlieBen)

4 Sperrluftanschluss

Schlauchloser Direktanschluss

5 Montageflache

6 O-Ring

7 Greifer

Die Beschriftungen OPEN bzw. O und CLOSE bzw. C beziehen
sich auf eine Verwendung des Greifers zum AuBengreifen.

Bei schlauchlosem Direktanschluss ist auf eine saubere
Aufschraubflache zu achten.

Bei Montage mit Druckluftverschraubung ist auf Dichtigkeit der
Verschraubung zu achten.

CGS_Serie_V1.0
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HINWEIS!

Bei Verwendung der schlauchlosen
Direktanschlisse sind die Gewindestifte zu
entfernen und die ungenutzten Anschliisse durch
geeignete Blindstopfen zu verschlieBen.

6.3.

Montage der induktiven Sensoren

axialer Sensoranschlag

6.3.3. Abfrage: Werkstiick gegriffen
1. Das zu greifende Teil spannen.
2. Spannschraube der Schaltfahne lésen.

3. Schaltfahne mit Hilfe der Gewindestange (8) einstellen,
bis das gewlinschte Signal schaltet.

4. Schaltfahne lber die Spannschraube klemmen.

6.4.

Montage der Magnetfeld-Sensoren

1 | Backe 1 [ [ Magnetfeld-Sensor (optional)

3
2 | Backe2 [ 4 | C-Nut

HINWEIS!

6.3.1. Abfrage: Greifer gedffnet

1. Den induktiven Sensor unter Backe 2 (2) in den
Klemmblock (4) bis zum Anschlag (6) schieben und ihn
mittels der Klemmschraube (5) klemmen.

2. Den Greifer in Stellung ,AUF/OPEN* stellen und die
Funktion testen. Werkseinstellung: ,Signal®. Falls kein
Signal erscheint, kann man mittels der Gewindestange (8)
eine Feinjustage der Schaltfahne (7) mit einem
Innensechskantschliissel vornehmen. Die Schaltfahne (7)
ist mit einer Spannschraube (9) von auBBen gesichert. Zum
Lésen und Klemmen einen Schraubendreher T8 (Torx
GroBe 8) verwenden.

6.3.2. Abfrage: Greifer geschlossen

1. Den induktiven Sensor unter Backe 1 (1) in den
Klemmblock (4) bis zum Anschlag schieben und ihn mittels
der Klemmschraube (5) klemmen.

2. Den Greifer in Stellung ,ZU/CLOSE" stellen und die
Funktion testen. Werkseinstellung: ,Signal“. Falls kein
Signal erscheint, kann man mittels der Gewindestange (8)
eine Feinjustage der Schaltfahne (7) mit einem
Innensechskantschliissel vornehmen. Die Schaltfahne (7)
ist mit einer Spannschraube (9) von auBen gesichert. Zum
Lésen und Klemmen einen Schraubendreher T8 (Torx
GroBe 8) verwenden.

3.  Den Sensor langsam wieder zurlickziehen, bis er schaltet.

4. Den Magnetschalter in dieser Stellung fixieren, indem man
ihn durch Anziehen des Gewindestiftes in der C-Nut (4)
verklemmt (max. 0,1 Nm).

5.  Die Funktion testen, indem man den Greifer schlieBt und
offnet.

6.4.2. Abfrage: Greifer geschlossen
1. Den Greifer in Stellung ,ZU/CLOSE" stellen.

2. Den Magnetfeld-Sensor (3) mit dem Haltewinkel voraus in
die C-Nut (4) im Kérper auf Anschlag schieben und den
Sensor langsam wieder zurlickziehen, bis er schaltet.

3. Den Magnetschalter in dieser Stellung fixieren, indem man
ihn durch Anziehen des Gewindestiftes in der C-Nut (4)
verklemmt (max. 0,1 Nm).

4. Die Funktion testen, indem man den Greifer schlie3t und
offnet.

6.4.3. Abfrage: Werkstiick gegriffen
1. Das zu greifende Teil spannen.

Weiter vorgehen wie unter 6.4.2 >>Geifer geschlossen<< von
Punkt 2.- 4. beschrieben.

! Backe 1 6 ' IPR empfiehlt die Verwendung der Sensoren im
2 Backe 2 - ! Schaltfahne (] Standard-Zubehér, die nachfolgender Tabelle zu
3 Induktiver Sensor (optional) 8 Gewindestange entnehmen sind:
4 Klemmblock Sensor 9 Spannschraube :
5 Klemmschraube
[ 160100109 | HUW CGS2-40/50 Kolbenhub mit Magnetfeldsensor |
| 160100106 | HUW CGS2-64-380 Kolbenhub mit Magnetfeldsensor |
' HINWEIS! Beide Nuten sind geeignet, um alle 3 Stellungen abzufragen.
IPR empfiehlt die Verwendung der Sensoren im
[ ] Standard-Zubehér, die nachfolgender Tabelle zu
entnehmen sind: 6.4.1. Abfrage: Greifer gedffnet
— i 1. Den Greifer in Stellung ,AUF/OPEN" stellen.
160100107 | HUW CGS2-64-240 Backenhub mit induktivem Sensor
160100110 | HUW CGS2-300/380 Backenhub mit induktivem 2. Den Magnetfeld-Sensor (3) mit dem Haltewinkel voraus in
Sensor eine C-Nut (4) im Grundkérper auf Anschlag schieben.
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6.5. Montage der Staubabdeckung

faxv
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\Lﬁ i —‘H
4
1 Deckel Kulisse (Deckel 1) 5 Zyl.-Schraube
2 Endbldcke 6 Abdichtbolzen
3 Abdeckplatte 7 Klemmblock
4 Backenaufsatz

1. Vor der Montage der Staubabdeckung den Deckel Kulisse
(1) des CGS2-Greifers entfernen.

2. Anschraubflachen reinigen. Die Anschraubfléchen miissen
sauber und frei von Schmutz sein.

3. Alle Anschraubflachen einfetten.

4. Die Endblécke (2) an den Stirnflachen des Greifers
montieren und die Befestigungsschrauben leicht anziehen.

5. Nun die Abdeckplatte (3) auf den Greifer legen und diese
mit den Senkschrauben auf dem Greifer und den seitlichen
Endblécken (2) verschrauben. Alle Befestigungsschrauben
anziehen.

6. Den beiliegenden Quad-Ring nehmen und diesen in die Nut
der Abdeckplatte (3) legen.

7.  Montieren Sie den Backenaufsatz (4) auf die Greiferbacke.
Durch die Zentrierhillsen wird der Backenaufsatz (4) auf der
Greiferbacke positioniert. Befestigen Sie den
Backenaufsatz (4) mit der Zyl.-Schraube (5) auf der
Greiferbacke.

8. Sensorbohrungen einfetten. Abdichtbolzen (6) bis Anschlag
eindriicken und mit dem Klemmblock (7) festklemmen.

9.  Leichtgangigkeit der Backen Uberprifen.

10. Die Zentrierhilsen an der Zwischenbacke montieren.

6.6.

Leitungssystem mit Druckluft beaufschlagen. Eine mdgliche
Anschlussvariante siehe Schaltplan:

Inbetriebnahme

Paralleligreifer

Doppelriickschlagventil Dsv

P1 P2
4| |2
2-W il
5/2-Wegeventi 1452:\, r TE 12
5173

Abb.: Schaltplan einer AnschluBvariante

Fir eine Eigeninstallation auf eine Roboter E/A-Karte ist das
Anschlussbild sowie die Angaben des Roboterherstellers zu
beachten.

Achtung, Sensoren separat bestellen! (siehe Tabellen Kap. 6.3
und 6.4)
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7. Stérungen

Greifer 6ffnet / schlieBt nicht

. Luftdruck zu gering, Luftdruck erhéhen
. Greiferdichtungen prifen, ggf. erneuern

. Luftversorgung prifen, ggf. undichte Leitungen
tauschen

. optionale Luftanschllsse prufen, ggf. abdichten
Greifer 6ffnet / schlieBt ruckartig

. Greifer reinigen, ggf. schmieren

. Druckluftleitungen Uberprifen, ggf. erneuern
Greifkraft wird nicht voll aufgebracht

. Greiferdichtungen prufen, ggf. erneuern

. Luftdruck zu gering, Luftdruck erhéhen

8. Instandhaltung und Instandsetzung

8.3. Instandsetzung
Der Hersteller bietet Ihnen ein umfassendes Serviceangebot fir
die Instandsetzung von Greifern an.

Die Instandsetzung darf nur von autorisiertem Fachpersonal
durchgefihrt werden.

Folgende Instandsetzungen sind beim Betreiber méglich:
. Austausch Dichtungssatz
. Austausch defekter Teile

. Austausch Federpaket (Option FA/FI)

Artikelnummern sind der Zeichnung zu entnehmen oder kénnen
beim technischen Vertrieb von IPR (Kontaktdaten siehe Seite 1)
angefragt werden.

Dabei ist folgendermafBen vorzugehen:

1. Eventuell vorhandene Greiferfinger demontieren
2. Luftanschllsse entfernen

HINWEIS!

Sicherheitshinweise und allgemeine Gefahren auf
Seite 2 beachten.

WARNUNG!
Verletzungsgefahr durch Federkréfte!

Der Deckel und der Zylinderkolben stehen unter
Federspannung. Greifer vorsichtig zerlegen.

8.1. Reinigung und Pflege
' HINWEIS!
Aggressive Reinigungsmittel kdénnen die
[ ] Dichtungen des Greifers beschadigen und lassen
sie schneller altern.

Zur Reinigung und Pflege der Greifer beachten Sie folgendes:
. VerschlieBen Sie alle Offnungen mit Schutzkappen
0.4.
. Uberpriifen Sie den festen Sitz aller Anschliisse.
. Verwenden Sie zur Reinigung Metal-Cleaner.

. Entfernen Sie groben Schmutz und halten Sie Bauteile
wie Sensoren 0.4. sauber.

8.2. Wartung

Bei bestimmungsgeméaBer Verwendung des Greifers ist im
Normalbetrieb ein  wartungsfreier Betrieb des Greifers
gewdhrleistet.

Der Wartungsintervall kann sich unter folgenden Umsténden
verringern:

. Betrieb mit nicht der DIN ISO 8573-1 Giiteklasse 4
entsprechenden Druckluft

. Verschmutzte Umgebung

. Nicht dem bestimmungsgeméaBen Gebrauch und den
Leistungsdaten entsprechender Einsatz

. Umgebungstemperatur  Gber 60°C, Schmierstoffe
harten schneller aus!

Um die Funktionsféhikeit des Greifers mdglichst lange zu
gewahrleisten, empfehlen wir mindestens 1x jahrlich folgende
WartungsmaBnahmen:

. Greifer auBerlich reinigen

. Greiferfunktion priifen, ggf. instandsetzen

. Greifer auf duBere Verformungen, Beschadigungen
und Verschlei3 prifen, ggf. instandsetzen

. Greifer nachschmieren

Bei der Instandsetzung des Greifers werden folgende Fette vom
Hersteller empfohlen:

Magnalube-G 1 LB.CANMG1LB
Fette mit MoS2-Zusatzen sind nicht zulassig.

3. Bei Option FI: Deckel steht unter Federspannung!
Verwendung einer geeigneten Haltevorrichtung des
Deckels.

Schrauben des Kolbendeckels herausdrehen
Deckel Kolben von Grundkoérper entfernen
evtl. Deckeldichtung erneuern

Bei Option FI: Austausch Federpaket

Bei Option FA: Achtung! Kolben steht unter
Federspannung! Verwendung einer geeigneten
Haltevorrichtung des Kolbens.

9. Senkschraube des Kolbens herausdrehen (Senkschraube
bei Montage mit Dichtmittel versehen).

10. Kolben herausnehmen

11. Austausch der Kolbendichtung

12. Bei Option FA: Austausch Federpaket.
13. Kulissendeckel demontieren

14. Kulisse herausdriicken

15. Greiferbacken herausziehen

16. Austausch der Grundkérperdichtung

© N o oA~

' HINWEIS!
Beim Entfernen/Einsetzen der Dichtungen den
[ ] Grundkorper nicht beschéadigen.

Microschraubendreher verwenden.

17. Defekte Teile austauschen (z.B. Greiferbacken, Kulisse)
18. Laufflachen bei Bedarf reinigen und einfetten

19. Montage erfolgt in umgekehrter Reihenfolge

20. Greifer auf Dichtigkeit prifen (Lecksucher)

Bei der Montage der Greiferbacken ist die Lage der
Backen zu beachten.

Alle Fuhrungsteile sind vor der Montage mit einem
teflonhaltigen Fett einzufetten. Fette mit MoS2-
Zusatzen sind nicht zulassig.

Alle Verschraubungen mit einem Anzugsmoment
nach DIN anziehen und mit einem Gewindesiche-
rungskleber mittelfest (z.B. Ergo 4052) sichern.
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Ersatzteile sowie ein kompletter Dichtungssatz sind Uber den
Hersteller zu beziehen.
. = a®

4

n 11l
! i

1 Grundkérper 6 Quadringdichtung
2 Greiferbacke 7 Oval-Kolben
3 Kulisse 8 Fihrungsbolzen Federn
4 Deckel Kulisse (Deckel 1) 9 Federn
5 Klemmbock Sensor 10 Deckel Kolben

(Deckel 2)
8.4. Schrauben-Anziehdrehmomente
GewindegréBe Maximal zulassige Schrauben-

Anziehdrehmomente [Nm]
Festigkeitsklasse | 8.8 10.9 12.9
M2 0,35 0,49 0,59
M2,5 0,72 1,01 1,21
M3 1,28 1,80 2,16
M4 2,97 4,18 5,02
M5 6,03 8,48 10,18
M6 10,25 14,41 17,29
M7 13,70 19,25 23,10
M8 24,93 35,06 42,07
M10 49 70 83
M12 86 121 146
M14 138 194 233
M16 215 302 363
M18 296 417 500
M20 420 590 709
9. Demontage, Stilllegung, Entsorgung
VORSICHT!

Bei der Demontage des Greifers muss die
Energieversorgung abgeschaltet und das Leitungs-
system druckentlastet sein.

Sicherheitshinweise und allgemeine Gefahren auf
Seite 2 beachten.

WARNUNG!
Verletzungsgefahr durch Federkréfte!

Der Deckel und der Zylinderkolben stehen unter
Federspannung. Greifer vorsichtig zerlegen.

9.1. Demontage

Nachdem die niitzliche Lebensdauer des Greifers abgelaufen ist,
muss dieser demontiert und einer umweltgerechten Entsorgung
zugeflhrt werden.

Baugruppen und Bauteile fachgerecht reinigen und unter
Beachtung geltender oértlicher Arbeitsschutz- und Umweltschutz-
vorschriften zerlegen.

9.2. Stilllegung

Die Stilllegung erfolgt sinngeman in umgekehrter Reihenfolge zur
Inbetriebnahme.

. Stérungen am Greifer missen vor Stilllegung behoben
sein

. Greifer muss gereinigt sein

. Kolbenstangen miissen mit Ol benetzt sein

. Schmierstellen vor Stilllegung neu schmieren

. Zylinder miissen eingefahren sein

. Nicht gesteckte AnschluBéffnungen missen
verschlossen sein

9.3. Entsorgung
Sofern keine Ruicknahme- oder Entsorgungsvereinbarung getrof-
fen wurde, zerlegte Bestandteile der Wiederverwertung zufiihren:
. Metalle verschrotten.
. Kunststoffelemente zum Recycling geben.

. Ubrige Komponenten nach Materialbeschaffenheit
sortiert entsorgen.

10. Zubehor

(Das Zubehér der einzelnen Greifer entnehmen Sie bitte dem
aktuellen Katalog bzw. dem Internet).
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