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Montagehilfe
Schunk EGP 40 NNB

Fur Installations-, Bedienungs- und Instandhaltungspersonal

immer beim Produkt aufbewahren!
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Allgemeine Hinweise

A
A\

Dieses Dokument dient lediglich als Unterstiitzung bei der _ Dieses

Dokument entspricht keiner Montageanleitung im eigentlichen Sinne.

Holen Sie sich fachméannische Unterstiitzung falls notwendig, um gefahrliche Situationen und Ver-
letzungen zu vermeiden

Schalten Sie vor Beginn der Montageschritte das Produkt stromlos. Sind alle Montageschritte erle-
digt kann die Stromversorgung wieder eingeschaltet werden.

1 Montageteile
Nr Menge Bezeichnung
1 1 Elektrischer Parallelgreifer EGP40-NNB
2 1 Adapterplatte Schunk EGP 40 NNB
3 2 Zylinderschraube DIN 7984, M4x12 (niedriger Kopf)
4 2 Unterlegscheiben DIN 9021 4,3x12x1,00 mm
5 2 Zentrierhiilse 6x5,3 mm Greifer zu Adapter
6 2 Zylinderschraube DIN 6912, M6x12
7 1 Zentrierstift 6x14 M6
8 2 Kabel M8 PUR - 0,5 m Lange Murr Elektronik
9 2 Zylinderschraube fiir Backen M5x10

2 Benotigtes Werkzeug

Inbusschlissel 2,5 mm, 4 mm & 5 mm
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3 Vorgehen

3.1 Einsetzen der Zentrierhiilsen und Montage der Adapterplatte an Greifer

FUr die zentrierte Montage der Adapterplatte zum Greifer Schunk
EGP 40 NNB, werden zunachst die Zentrierhilsen (Zentrierhiilse
6x5,3mm) in die Bohrungen des Greifer-Geh&uses eingesetzt.

Danach wird die Adapterplatte auf die Zentrierhllsen gedrickt. Be-
achte: durch das Eloxal auf der Adapterplatte kann diese handisch
nicht vollstandig bis an das Greifer-Gehause herangedrtickt wer-
den. Sobald die Adapterplatte handisch festgedriickt wurde, wer-
den die Unterlegscheiben (DIN 9021 4,3x12x1,00) mit den entspre-
chenden Schrauben (DIN 7984, M4x12) angesetzt und festgezo-
gen.

Beachte: Die Adapterplatte muss nach dem Anziehen vollstandig
auf dem Greifer-Gehause aufliegen. Die Zwischenflache ggfs. reini-
gen. Weiter muss sichergestellt werden, dass die Schraubenkopfe
nicht aus der Frasung herausstehen.

Hier beachten, dass die richtigen Schrauben (Zylinderschraube DIN
7984, M4x12 niedriger Kopf) verwendet werden.

3.2 Montage Greiferbacken an Greiferfinger

Im nachsten Schritt werden die Greiferbacken an das Grundgerat
montiert. Hierfur werden die Backen jeweils von aulen an die Ver-
schraub-Mdoglichkeit des Greifer-Fingers draufgedrickt und mit
Hilfe der M5x 10 Schraube verschraubt.
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3.3 Montage Greifer an Roboterflansch (Tragarm 3)

Im nachsten Schritt wird der vormontierte Greifer am Roboter-
flansch ausgerichtet und befestigt. Daflr wird zunachst im Robo-
terflansch der Zentrierbolzen (Zentrierstift 6x14 M6) in die Bohrung
eingesetzt

Danach wird der vormontierte Greifer mit Hilfe des Zentrierbolzens
ausgerichtet und in der entsprechenden Orientierung auf den Ro-
boterflansch gedrlckt. Hierbei ist zu beachten, dass die Flachen
sauber und frei von jeglichen Verunreinigungen sind. Ist dies si-
chergestellt kann der Greifer mittels den Zylinderschrauben DIN
6912, M6x12 am Roboter befestigt werden.

3.4 Elektrische Endmontage

Im letzten Montageschritt wird die elektrische Endmontage durch-
geflhrt, um die Datenibertragung zwischen Roboter und Greifer
sicherzustellen. Hier wird das mitgelieferte Kabel (Kabel M8 PUR)
zunachst an der elektrischen Schnittstelle des Greifers ange-
schraubt.

Danach wird das Ubertragungskabel am Roboter angeschraubt.
Hierflr wird die rechte Buchse am Tragarm 3 des Roboters ver-
wendet. Ist die Kommunikation sichergestellt, kann der Greifer in
horstFX Uber TOOL-OUTPUT-1 und TOOL-OUTPUT-2 angesteuert
werden.




