SMARTE GREIFSYSTEME
SMART GRIPPING SYSTEMS
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PRODUKTUBERSICHT
PRODUCT OVERVIEW

Antriebsprinzip
Actuation

Produktserie

Product series CRG

Produkt

Product CRG 30-050

Hub (gesamt)

Full stroke S0l

'"E JEE L

Gripping force 15-30N

Taktzeit!
C o

Wiederholgenauigkeit
Repeatability

t €le3° IP A] Z§ ~&}&Eur n <$Z&d|6,_f§flzg"

t}EI1%] A JPZ& ~(}JEu .3 n

wu 0,27 s

Greifgeschwindigkeit

Finger speed SO Y

Zulassige Fingerlange

W Eu]® .vP & o VP§Z 70 mm

Zulassige Masse pro Finger

W Eulo A JPZ% % & 0.13kg

VP &E
Schutzart

m— IP 40

YIv 0 e

Betriebstemperatur
K% €& YVP 8§ u% E SuE

S

o]z Z]P ja
Nr Ju%o] vSs yes

<}uupv]l Y}v
Juupv] Y}v

Stromversorgung

24 VDC, 240 mA
Power supply

Eigengewicht

Weight 4609

Abmessungen (L x B x H)

JU vellve > /E t /E e 80 x 44 x 55 mm

CRG 200-085

85 mm

75-200N

0,34 s

+ 0,03 mm

4,3kg | 1,0 kg

120 mm/s

100 mm

0,3 kg

5-50°C

IO-Link V1.1, COM2 (38,4 Kbit/s)

24 VDC, 430 mA

1,2 kg

105 x 60 x 70 mm

CLG

CLG 30-006

6 mm

10-30 N

0,1s

+ 0,005 mm

0,2kg| 0,1 kg

100 mm/s

30 mm

0,05 kg

IP 40

5-50°C

nein
no

10-Link V1.1, COM2
(38,4 Kbit/s)

24 VDC, 60 mA

120 g

25x 30 x 60 mm

IEG

IEG 55-020

20 mm

10-30 N

0,26 s

+ 0,03 mm

2,7 kg | 0,15 k¢

250 mm/s

70 mm

0,13 kg

IP 40

5-50°C

}%OY}V (0]
}% Y}Iv o

IO-Link V1.1, C(

24 VDC, 1

270 g

55x41x45r



servoelektrisch
servo-electric

IEG

IEG 76-030

30 mm

75-200 N

031s

+ 0,03 mm

4,3 kg | 1,0 kg

140 mm/s

100 mm

0,3 kg

IP 40

5-50°C

}%OV}V (0]
1% Y}v o

OM2 (38,4 Kbit/s)

24 VDC, 290 mA

730 g

76 X 60 X 63 mm

IEG PLUS WSG WPG
IEG PLUS 40-020 IEG PLUS 260-030 WSG 32-068 WSG 50-110 WPG 300-120
20 mm 30 mm 68 mm 110 mm 120 mm
10-40 N 30-260N 5-50N 5-80N 30-300N
0,25s 03s 02s 0,2s 0,2s
+ 0,005 mm + 0,005 mm + 0,03 mm + 0,01 mm
3,5kg | 0,2 kg 55kg| 1,3 kg 1,5kg | 0,25 kg 3,0kg | 0,8 kg 6,0 kg | 1,5 kg
250 mm/s 140 mm/s 400 mm/s 420 mm/s 300 mm/s
80 mm 120 mm 120 mm 170 mm 150 mm
0,15 kg 0,4 kg 0,1 kg 0,3 kg 0,35 kg
IP 54 IP 40 IP 40
5-50°C 5-50°C 5-50°C
ja ja } %o Y }v o ja
yes yes }% Y}v o yes
|O-Link V1.1, COM2 (38,4 Kbit/s) pitgepr|r,]\,eé’z;r ES‘STTF;'OPFFTS; Ethernet

24 VDC, 130 mA 24 VDC, 300 mA 24 VDC, 750 mA 24 VDC, 850 mA 24 VDC, 350 mA

300¢g 750 g 550 g 1,2 kg 1,15 kg

60 x 41 x 45 mm 79 X 63 x 64,5 mm 118 x 32 x 78 mm 146 x 50 x 97 mm 130 x 60 x 72 mm

DpeidmmHub ?}% VY}v 8*8SE}u p(v Zu W , o8 v ] EVVPE JEE L
“ &8 uu *3EMYIv 0 UEE v3 }Veuu% Y}IvW Zlo JvP § v}iu]v o



PRODUKTUBERSICHT
PRODUCT OVERVIEW

Antriebsprinzip
Actuation

Produktserie

u ES

Wv pu Y

U ES %V pu Y e

Product series RPG
Produkt RPG 75-012 RPG 120-020
Product
Hub (gesamt) 12 mm 20 mm
Full stroke

G.E ] EE L 220 N 550 N
Gripping force
Taktzeit

Co Vu 0,09s 0,16 s
Wiederholgenauigkeit 4+ 0.01 mm
Repeatability -
t Eles° I[P A] Z§ ~&}Eur n <CEé62
t}EI%] A ]PZ& ~(JE&u .§ n (} kg.ﬁgﬁlkg 22,0kg|28kg
Greifgeschwindigkeit 500 Zyklen/min 380 Zyklen/min
Finger speed
Zulassige Fingerlange
W Eu]® .vP & o VP§Z 80 mm 150 mm
Zulassige Masse pro Finger
W Eul® A |PZ% % & .vp & Ok Likg
Schutzart
WE}S Y}v 0 e IP 40
Betriebstemperatur R
K% E YVP & u% E SpE 5-80°C
Betriebsdruck B 5er
K% E VVP %0 (E "HCE

Nr oo ]z Z]P nein

Nr Ju%o] vSs no

<}uupv]l Y}v
Juupv] Y}v

Stromversorgung
Power supply

Eigengewicht

Weight 8209

Abmessungen (L x B x H)
Ju vellve ~> £ t £ |-

24 VDC, 100 mA

75 X 37 X 39 mm

IO-Link V1.1, COM2 (38,4 Kbit/s)

24 VVDC, 180 mA

960 g

120 x 50 x 55 mm

PG

ZPG 75-012

12 mm

550 N

0,23s

+ 0,01 mm

25,0 kg | 2,8 kg

320 Zyklen/min

80 mm

0,35 kg

IP 54K

5-50°C

6 bar

nein
no

10-Link V1.1, COM2
(38,4 Kbit/s)

24 VVDC, 100 mA

650 g

87 x 82,4 x 42 mm
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Q IO-Link

ZUSAMMEN ARBEITEN TEAMWORKER

Die Greifmodule delCRG-Serieerfillen die DGUV-Emp TheCRG serigsas been specially developed for the collabora

( ZopvP v (°E I1}oo }E YA Z} }3 E«C¥Bvul( Z}A ve Jv E} }8eX dZ PE]% % E-+ (

Anforderungen der Norm ISO/TS 15066 und wurden speziell jJoo }@E YA &} }8 328 o0oE C uvsd §7

fir das Miteinander von Mensch und Roboter entwickelt. Y}ve (}E&E }oo }E YA E} }Y <C/&Kde =« A
P &Guv § < vS§S v pv Jv ] Z E LPEIVIBAIOE E@EI]E u vieX dZ]e ]o 3Z vie 8} &2

machen dieCRG-Serielp Jvu G £] o v t EIl wP|(ZEE vs « ( PE]|% %]|VP (}E &4 PE

Cobots. se eou V3 }( CIME }o0 }E YA E} }5 %o %oC

SICHER ZUGREIFEN SAFE GRIPPING

] JvP  upus§ 'E& (S p EuvP uls ' |L TheCGEG serighaR a built-in gripping control with gripping
"E]+° EA ZERB-SefErleichtert die Handhabung %, E § § Y}v v PE]% u}v]3}E]vPX dZ \
erheblich. Durch den préazisen servoelektrischen Antrieb kone EA}r o SE] EJA U §Z i A v G £
VvV | '"E]8VP E G £] 0 A}E%}*DYIVE @S AZEe v]tr]E v3 A}EIl %] =+ Vv PE]
die Handhabung unterschiedlicher Werkstucke. Die sensoretooling. With its unique sensor-less force control feature,

o} '"E ]JEE LE P opvP ] Z E3 & =3 $3 @ @I Yop {F -E E o 8y Zvo Av E]
Greifergebnis. So kénnen auch sproéde, zerbrechliche oder o %0 E S+ +}ES0 *«0C AZ]o % EJA] VP
v ZP] ]P d]o IpA Eo «+]P P RE]% v IA|® UXE}E*}X 00 PE]% % E u § E- Vv
uv 'E JEE L I,vv v G £] o0 ° & [Kr>]VIAAEEPKP>|W pe]vP 8Z % & u SE]I Y}v §
*Juld }%VYu o p( <+ 'E JL Jo P «Yuu$ Aer@or. vX

PERMAGR® PERMAGR®

] A}v t]ee Z} }Y ¢« Vv3A] 1 05 JvVBA Yd&Z 'BVIRE A PE]% %]vP (}E & $vVY}v

*] Z EuvP EZ 03 ] 'EJEE L u VY EIZ§}MWe W& AEA « 5Z PE]|% % ]VP A}YE }v

die Stromzufuhr zum Greifer unerwartet unterbrochen wird. ]( $Z % }A E *u% % 0C 3} §Z P E]% % QK |-
v & JvSs PE] ES v clouSe velYBY | /X v]e WEE ullvs PE 3 *}ousS e va}Ee SZ

bei Wiederherstellung der Stromversorgung auch ohne Re }vYvpy A v A]§Z}pus & ( & v |vP AP v §Z

ferenzieren gleich weitergehen. restored.



TECHNISCHE DATEN
d ,E/ > d

B CRG 30-050 CRG 200-085
Product
Antriebsprinzip servoelektrisch
Actuation servo-electric
Hub (gesamt) 50 mm 85 mm
Full stroke

¢1EGE L 15-30N 75-200 N
Gripping force
Taktzeit

Co Yu 0,27 s 0,34 s
Wiederholgenauigkeit +0,03 mm

Repeatability

t Ele8° IP A] Z§ ~&}Eur n g IC-E 1
t}EI%] A ]JPZ3 ~(}EuU .3 %’9%9 0’125%,5. 4,3kg|10kg

Greifgeschwindigkeit

. 180 mm/s 120 mm/s
Finger speed

Zulassige Fingerlange

W Eu]® .vP & o VP§Z 70 mm 100 mm

Zulassige Masse pro Finger

W Eulo A JPZE % & .vp & 213K9 0,3 kg

Schutzart

WE}S Y}v 0 e [Fai0

Betriebstemperatur

K% E YVP § u% E SUE 5-50°C

0]z Z]IP ~ N » ja
Nr Ju% o] vs yes

<}uupv]l Y}iv

N A I0-Link V1.1, COM2 (38,4 Kbit/s)

Stromversorgung
Power supply

Eigengewicht

—— 460 g 1,2 kg

Abmessungen (L x B x H)
Ju vellve ~> £ t £ e

24 VDC, 240 mA 24 VDC, 430 mA

80 x 44 x 55 mm 105 x 60 x 70 mm

Vs

@® GRIPKIT

BY WEISS ROBOTICS

&78\71 NPA
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Q@ IO-Link

HYGIENISCHES DESIGN HYGENIC DESIGN

CLG der kleinste servoelektrische Greifer der Welt, vereint >' r §Z A}Eo0 —+ *u 00 *5 « EA}r o+ $E]
H( VUE A ul o P o ud <VIATrZ}A RAIVEZ Je(eudd }YER EYe }( t ]ee Z} }Y &}}YSkues ¢
Durch sein hygienisches Design mit kleinsten SpaltmaRen g&Z CP | V] «]Pv A]8Z +u 00 *§ P>%guatu ve]}v
E vY EX@edfekte Einsatzfahigkeit fur sauberes Hand v3 ¢« % E( & pe ]Jo]SC (}JE o v (¥Eoo0]
0]JVPX K (°E %Z Eu |l uYs Z VA T pvPWI Eu ISEFV]e %% 0] YiveU o SE}V] %o
dJ]Jo ZvolvP } & ]Jv & > veUF©oo]v} @S] ibdtstry, the >' shows its strengths wherever par

wo besonders hohe hygienische Anforderungen herrschenY po EoC Z]JPZ ZCP] v] & <u]E u vie % E
spielt derCLCseine Starken aus.

sKzZd /> |Ks>/E< s Ed' /Ks>/E<

/Kr>]vl 18 ]Jv (0o pepv Z vP]P (™Ev]&r3Job]W ] 0o per]v % v vS Jvs @& §Z
Jv o° 1 vo}e <}uupv]l Y}v Je up( 8 Eeo 3 yubDuv] Yiv }Av 8} §Z —o0 35 A GXE—

der Feldebene sorgt. Mit 10-Link lasst sich@le®& 3diber t]$Z /Kr>]vBU i§cn be connected to the control level

Jv 1}e8 VPOVeYP WuVISriurWpvidrs EANV pvPesdrv+ YA % }]v3rd}ir%}]vs Jww Y}vX
NS U EpuvPe v v ]v vX o0° }+ WV /RVY]®«E (coUIl/Kr>]vl % Jvs PE § ]Jvs} oo

>]vl ]Jv 0o P VP]P v & 0 per pveSuslu Yw] EHMP VYL@ +C+3 ueX

integriert werden.

GREIFTEILERKENNUNG INTEGIRERT NEMAKZSs> AN W o Zd d d/KE

Der CLG 30verfigt Uber eine eingebaute Greifsteuerung The >' iihas a built-in gripper control with gripper part-rec

ul]d8 'E® JL Jo &I vvuvP pv 'E]+° GA TZRWPXV u]3PE]% u}v]SIE]VPX dZ]e Pu E \
Jv ¢]1Z & ,vZ pvP pZ Jv e« ZAVE]PAW YMpu]¥Ipos ]8p YIveX p 3} ]1SEWE ]
PEVY ES3X HE Z *]JvV %E I]v¥E]EAEDAIYIEIZ ZPWE]% % E .vP Ee v G E] c
l,bvv v ] "€ ]8VP E G £] 0 A)EWH IVIPES|pvE¥S A}EI%] + v PE]% % A
+Z] 0] Z t Els3° | }Zv huE°3 wX PGhp+tool A E



TECHNISCHE DATEN
d ,E/ > d

Produkt
Product CLG 30-006
Antriebsprinzip servoelektrisch
Actuation servo-electric
Hub (gesamt)
Full stroke 6 mm
EJEE L 10-30N
Gripping force
Taktzeit

Co Vu 0,1ls
Wiederholgenauigkeit + 0.005 mm
Repeatability -
t Ele3° IP A] Z8 ~&}Eur n <& L= oo
t}EI%] A JPZ& ~(JEu .3 n JE &é.)%yg'o'lkg
QrelfgeschW|nd|gke|t 100 mm/s
Finger speed
Zulassige Fingerlange
W Eu]® .vP E o VP3Z 30 mm
Zulassige Masse pro Finger 0.05 Kk
W Eul® A JPZS % E .vP E IILE)
Schutzart
WE}S Ylv 0 e IP 40
Betriebstemperatur R
K% E YVP § u% E SpE 5-50°C

0]z Z]IP ~ 7~ » nein
ANr Ju%o] vS no

<}uupv]l Y}iv
Juupv] Y}v

Stromversorgung
Power supply

Eigengewicht
Weight

Abmessungen (L x B x H)
Ju vellve ~> £ t £ ,°

|O-Link V1.1, COM2 (38,4 Kbit/s)

24 VDC, 60 mA

120 g

25x 30 x 60 mm
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OPTIONAL

Q@ IO-Link

GRIP SMARTER. GRIP SMARTER.

Mit der IEG-Serie ] 8§ § t Jee Z} }Y ¢ p03E Nil%isIBEG seried t Jee Z} }Y o }+ E- Z]PZoC
und zuverlassige servoelektrische Greifmodule mit integrier v. &E 0] o <« EA}r o $E] PE]% %]|vP u}
§ & "§ u EuvP °© & /Kr>]vl vU]E%ZYPv oontpollZr thet carobe controlled directly with an industrial

s E*]}v IpE , v Z PVP 0 ISE}*3 Y Z udovv @] ZKE& vl JvE E( U }%Y}v ooC -
elemente (ESD). (JE Z v o]vP 0 S8E}e3 Y re ve]YA Al - ~

INTELLIGENT /Ed >>/'" Ed

Diel[EG-SerieA E (°P§ ° E ]v ]Jvd PE] ES «dZ} P @EGhe%v] v UulEQ serelatis&an integrated
Wegmesssystem, dessen virtuelle Endschalter einfach GbelP E ] %0 % ]vP }vS&}o pe]l]vP ZC &] o(hE A
|O-Link parametriert werden kénnen sowie eine eingebaute | «A]S Z « 3Z § Y % E u § E]dz -]oC
'"E ](*S p EpvP uls ZC E] u <E LE PoREX % % E- }+ E v JVS§ PE § Z]PZ & <}op

FLEXIBEL &> vyl >

DielEG-Serigst die clevere Wabhl fiir eine zuverlassige Hand IEG serieds $Z o A & Z}] (J& €& o] oC Z
habung unterschiedlicher Teile mit &hnlicher Geometrie. %0 E 3+ A]3Z «Ju]jo E P }u SECX dZA]Jvs PE
ME Z ] JvE§ PE] ES '€ JEE LEZAPPUVRAMw v cp(ZPE]% % ]vP }( E]©o U (E PJo
E]P d]o ] Z E PPE]+vVvV A @]vX¥ ]3luOA]+HEEAVE P E %+ V *S}E }§Z25Z PG
'"El]+ Il,vv v Ju '"€& J(u} po Z]vsS EoZPS REE]|% I | YRE(]E v 3Z % ES3 Al 5z (JE
*}A] '"E JEE L }%Yu o v « 'E J(RXS wBrkiiecess A E

ZUVERLASSIG Zz >/ >

] % 3 vY &35 Z]uvllvu Yl Eu,Ro] 4% P& %o\E I]s 05 E]JA 00}A- %o E ] v
und feinfihliges Greifen tber den gesamten Hub. Dabeiist &}ee $Z VYE 3E} X § 3Z R Yu L
] "E JEE L vV Z Iy pv Z vP]P A}lv EE (&P EovvRPEXC Jv % v vs }( §Z .vP & o
wartungsfreie burstenlose Motor sorgt fur eine hohe Dyna v v r(E U &EueZ0O o U}s}@® Pu & vs -

mik und gewahrleistet eine lange Lebensdauer. long service life.



TECHNISCHE DATEN
d ,E/ > d

Produkt IEG 55-020 IEG 76-030
Product
Antriebsprinzip servoelektrisch
Actuation servo-electric
Hub (gesamt) 20 mm 30 mm
Full stroke

G.E JECE L 10t30 N 751200 N
Gripping force
Taktzeit

Co Vu 0,26 s 0,31s
Wiederholgenauigkeit +0,03 mm

Repeatability

t €le8° IP A] 28 ~&}Eur n g & coe
(}EI1%] A ]PZE ~(JEu .3 %ﬁﬂg o,fsﬂéﬁ 43kg|1,0kg

QrelfgeschW|nd|gke|t 180 mm/s 140 mm/s
Finger speed
Zulassige Fingerlange
W Eu]© .vP & o VP&Z 70'mm 100 mm
Zulassige Masse pro Finger
W Eul® A |PZ% % & .vp & 213Kk 0.3 kg
Schutzart
WE}S YIv 0 e P 40
Betriebstemperatur R
K% E YVP § u% E SpE 5-50°C

0]z ZIP ~ 7 » }% Y}v o

Ar Ju% o] vS§ }% Y}Iv o

<}uupv]l Yiv

Juupv] Ylv [O-Link V1.1, COM2 (38,4 Kbit/s)

Stromversorgung
Power supply

Eigengewicht
Weight 2ot e M

24 VDC, 120 mA 24 VDC, 290 mA

@® GRiPKIT
Abmessungen (L x B x H) BY WEISS ROBOTICS
Jul veltuve ~> £ t £ - 55 x 41 x 45 mm 76 x 60 x 63 mm \97'9\7"1\‘4‘{4

10
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Q@ IO-Link

IHR PLUS: MEHR LEISTUNG. zKhzZz W>h"W DKZzZ W Z&KZD E X

Mit der IEG PLUS-Serie ] & & t Jees Z}-}YWitkthe] V W@ '\uM E]]=s Z} }Y « }+ E- }u%o0
erneuerte Version seiner bewahrten IEG-Serie, die durch eimenewed version of its proven IEG series, which scores with a
grundlegend Uberarbeitetes Design punktet. (uv u v ooC & A]- *]PVvX

30% HOHERE GREIFKRAFT 30% HIGHER GRIPPING FORCE

Die [EG PLUS-Serligt die ideale Wahl fur die Handhabung The/ ' W>h”" «]JEFZ % E( § Z}] (}JE&E Z v «
A}v <o Jvd ]Jov ]v @& D}v3 P USIEYIVKITFI%d 3 vYv o u 0C pslu YIvX dZ % $
Z] u vllv u YI Eu,Po] Z8 ]Jv % ER]e » wwW o Jv(Ze]% E ] Vv < ve]YA PE]% %]V
Greifen Uber den gesamten Hub und verflgt gegentuber derstroke and has a 30% higher gripping force than the IEG series.

/[ 't~ E] pu Jv §19 Z2,Z E 'E JEEEX }%e% )P plP .vP E+ Pp E v§ u AZJupu %
&IvP E P E vY E v U Z ]V Ve% EM Z+Ajovwe VA v WP U v JVP %% 0] Y}veX

ein Maximum an Préazision und Robustheit.

VERBESSERTER AUFBAU IMPROVED CONSTRUCTION

Durch ihre spritzwassergeschitzte Ausflhrung ist diep g 10 its splash-proof design, the¢ W>h” «]€E] & &£] o

IEG PLUVS-Sene]Vv G A] o CE‘ 00 °l,vv EX pocgréi}dv REE 47 vie 8} 18 Ju% E}A v P
ee (ES Jvs PE] ES E JEELE P 0“}’\?§CEI}¥\’J VA y“-zv-]YA AYEI%] =+ -v PQ

u%.v o] z t &les° | ] P EJvP & "Gdf Giahiilihdd dripping forces.
]z E PPE]+VAE vX

KOLLABORATIVES DESIGN K>> KZ d/s NVE

HE Z <+ PEuvoPv ° EE |S&} Zgpe 2]V e% (uv u vE 00C E Ale  Z}pe]vP
Y & v vuv pZljoo }E YA VAV KEP \eARK  EulBf vive vIA o0e} viEwEhrsZ
IéSS|ger1EG PL’US-SGMQ &°E ] ]V(Z /vs PCESGYI&%( ]Z ]QI'U "ZIW</de A]§Z .u]é o CE} }
Z} }S & VAV uvP s Z v ((EYP 'Z/W</dg L]|13§ Joo I (8 v «C JvE PE VY}v Jv§)} &
Roboterplugins zur Verfugung. ¥1vX

11



TECHNISCHE DATEN
d ,E/ > d

Produkt
Product

Antriebsprinzip
Actuation

Hub (gesamt)
Full stroke

'E JEE L
Gripping force

Taktzeit
C o

Wiederholgenauigkeit
Repeatability

Y u

t Ele3° [P A] Z§ ~&}Eur n <E L=
t} E | %o] A]lPZS ~(}E&u .5 n (}JE

Greifgeschwindigkeit
Finger speed

Zulassige Fingerlange
W EGu]© .vP E o vPSZ

Zulassige Masse pro Finger

W Eul]© A ]JPZ3 % & .vP &

Schutzart

WE}S YIv 0 oo

Betriebstemperatur
K% E YVP 8§ u% E SucE

o]z Z]P ~ A
Ar Ju% o] vS

<}uupv]l Y}v
Juupv] Y}v

Stromversorgung
Power supply

Eigengewicht
Weight

Abmessungen (L x B x H)
Ju vel}lve ~> £ t £

IEG PLUS 40-020

20 mm
10-40N

0,25s

£ 02 kg
180 mm/s

80 mm

0,15 kg

IEG PLUS 260-030

servoelektrisch
servo-electric

30 mm
30-260N
03s
+ 0,005 mm
55kg| 1,3 kg
140 mm/s
120 mm
0,4 kg
IP 54
5-50°C
ja
yes

|O-Link V1.1, COM2 (38,4 Kbit/s)

24 VDC, 130 mA

3009

60 x 41 x 45 mm

24 VDC, 300 mA

750 g

79 x 63 X 64,5 mm

12
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OPTIONAL

ZUVERLASSIGES GREIFEN LEICHT GEMACHT zZ >/ > '"ZIWW/E' D Nz

Die WSG-Serie I}u Jv] &8 Z} ZA EYP D ZheWSQuwseries }u v *« Z]PZr<pu 0]3C u Z v] =
eine netzwerkfahige Steuerung in einem leistungsfahigen A} EIr % o0 }IvSEl}o ]v % }A E(po v }
und kompakten Greifmodul fir anspruchsvolle Aufgaben u} po U u IJvP ]88 §Z % E( S PE] %0 %o]VP e
e oouvP viv v E1Zv Z}}IYlpuv u$al¥jvxdz .o« }( E} Y e v pudlu Y}ivX

INTELLIGENT /Ed >>/'" Ed

Die WSG-Serie 8§ |Y ES p3}u Ye Z v u ZThgWZGweries p3}u Y 00C § 8¢ 3Z uw Z V]
Kontakt zum Werkstiick. Eine integrierte Greifsteuerungtact with the workpiece. An integrated gripping control and a

uv  Jv Z} ZP v u W}e]Y}veu sepvP EDJPEDPQZ v plE 5 %o}e]YIv u +puE u vd o00}A
l}Jv¥vpu] Eo] Z+ m EA Zv E &P E%IENR WMVEZE. VP E %}e]YIv v P E]% %]
IEL° E VPeud3v,VZ UVPe%h E}l 3ZZIWAN EX Z v 0]VP % E} *+X

BEREIT FUR INDUSTRIE 4.0 READY FORAI

] JvP  us §Z Ev §r™ Zv]©+§ 00] @®ZPouSrleU §Z Ev § Jvs E( ul-« 135 %
Greifer direkt in bestehende Netzwerke zu integrierenund PE 3§ 3Z PE]% % E |JE 30C Jvd} A]-VYv
macht dieWSG-Serieum universellen Greifwerkzeug fur the WSG serieo a universal gripping tool for IloT applica
Industrie 4.0. Einrichtung und Diagnose erfolgen uber eineY } v+ X ue Er(E] v oC A r }IV.BZE Y}v
A °] &S <}V.PUE Y}vee ZV]©O§ o& NS PJESSPE] @GS v3 Y}v ] ue (JE - Su%o
Hlpuu v8 YIvX ] <}uupv]l Y}v TA]le Z v YEXWIE}] $uupv] Yiv  SA v §Z % @E} e-
steuerung und denWSG Greifmodulen wird Uber ein the WSG PE]% % ]vP u} po « ]« E o]l C
0 J*S3puvPe( Z]P o <}uupv]l Y}ve%o E}3341}03UUFEU]POTZIMWE}S} }o §Z & Z - vV }% Yull
*% 1] 00 (°E , vV Z HVPe%oE}l oo IR UJ(JES Ap@®|WXP PooE} oo X dZ }%Y}v 00C |
Yivo EZ o030] Zv WZK&/E d WEY3}I30oB%E IS }EG] ZF ( ]Jo]d8 & Jvs E oYEw A]S.
Zusammenspiel mit SPS-Steuerungen und Industrieroboternand industrial robots.
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TECHNISCHE DATEN
d ,E/ > d

Produkt WSG 32-068 WSG 50-110
Product
Antriebsprinzip servoelektrisch
Actuation servo-electric
Hub (gesam) 68 mm 110 mm
Full stroke

CEJECE L 5-50N 5-80N
Gripping force
Taktzeit

Co Vu 0,2s 0,2s
Wiederholgenauigkeit £ 0,005 mm +0,03 mm

Repeatability

t Eles° IP A] Z§ ~&}EuUr n <& L=
t}EI1%] A ]PZs ~(JEuU .5 n (JE 1'753%5-|0’25k9 3.0kg[0.8kg
QrelfgeschW|nd|gke|t 400 mm/s 420 mm/s
Finger speed
Zulassige Fingerlange
W Eu]© .vP & o vPS§Z 120 mm 170 mm
Zulassige Masse pro Finger
W Eul® A JPZ3 % E .vP E 0.1 kg 0,3 kg
Schutzart
WE}S Ylv 0 e IP 40
Betriebstemperatur .
K% & YVP & u% E SpE 5-50°C

0]z Z]P ~ 7 » ja }% Y}v o

Nr Yu% o] VS yes 1% Y}v o
<}uupv]l Y}v Ethernet,

Yuupv] Yiv PROEINET Ethernet, PROFIBUS, PROFINET
stromversorgung 24 VDC, 750 mA 24 VDC, 850 mA
Power supply
Eigengewicht
Weight 550 g 1,2 kg
Abmessungen (L x B x H) 118 x 32 x 78 mm 146 x 50 x 97 mm

Ju vellve ~> £ t £ .-
Y 1% Y}v o
14



La

HIGH PERFORMANCE GRIPPING HIGH PERFORMANCE GRIPPING

Der groBe Hub bei kompakten AuRenabmessungen unddZ o EP <SE} A]$8Z }u% & A3 Ev o |
E E]138 'EJEEL E]Zu Zv G ' J(PEIG % |VvP (}E WPGPseriagtippH@
WPG-Serieu echten Allroundern unter den Servogreifern. u} po « S} E o oorE&}uv E+ Uu}vPXS} C-—-
Der leistungsfahige Servoantrieb ermoglicht kurze Zyklus/ S+ % }A E (po » EA} E]JA  tu Jv § RlETI% *3
113V ] %E Il P EP o038 E "@|EEU (VEE}0OUELE YV 0 ¢« «Z}ES C 0o WAUE}SZ ¢

verlassigkeit des Greifprozesses. PE]% %]vP (}E& (}E& u AJupu E o]**Ko]SC |
EINFACHE PARAMETRIERUNG ANNDW> W Z D d Z/« d/KE

Die WPG-Serieverfligt Uber eine leistungsfahige netzwerk TheWPG serielsas a powerful, network-capable gripper-on

fahige Greifsteuerung, deren Parametrierung und DiagnoseS E}oo E SZ § v % E u 3§ E]Il v ] Pv
einfach per Webbrowser erfolgen kann. web browser.

ROBOTERBASIERTES GREIFEN ZK Kds A "ZIWWI/E'

Gemeinsam mit fiinrenden Roboterherstellern stellt Weissd}P §Z & A]3Z o JvP &} }3 u vpu( 3SuUE E-
Z} }Y ¢« AYEP ( EYPS uv P % E°LS W%PHAP « € ]3Q0rw] v 3 5 % opP]ve A]S.
denen Sie die Greifmodule déPG-Serimahtlos und ohne * U0 °*0C Vv +}ESO0 °°0/NPGwErigydppsr SZ
Aufwand in lhre eigene Roboteranwendung integrieren kén u} po « Jvs} C}uE }Av E} }8 %% 0] VY}IvX
nen.

TRANSPARENTER GREIFPROZESS TRANSPARENT GRIPPING PROCESS

Dank des integrierten OPC-UA Servers kaniV@i&-Serie  Thanks to the integrated OPC-UA servelNIR& seriesan
als Werkzeug erstmals direkt an MES, ERP oder in die Cloud }vv § ]J& S0C 8§} D MU ZW LEESZ o
durchverbunden werden, ohne dass zusétzliche KomponenYu A]3Z}us 3Z v (J&E 1Y}V 0 Vlu%o}v
v VvV,YPS AGE vX m EA Zv <}y ]V HE]CIuSs} % Eu v v30C u}Vv]SIE 8T % E}
1ZE u "E J(% E}l oo % Eu v v3U pu- o QYudEUP E% %YVP % % 0] Yiv ]v }E & 3§} ]
E v pv Al ZpuvP v (E°ZI JYP Ip EI vy w¥(C A] Y}ve & v (Eo0C 5 P X
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TECHNISCHE DATEN
d ,E/ > d

Produkt
Product

Antriebsprinzip
Actuation

Hub (gesamt)
Full stroke

'E JEE L
Gripping force

Taktzeit
Co Yu

Wiederholgenauigkeit
Repeatability

t Ele&° IP A] Z§ ~&}Eur n

WPG 300-120

servoelektrisch
servo-electric

120 mm
30-300N
0,2s

+ 0,01 mm

<E L- &é)glg-lol-,s kg

t}E1%] A ]PZ§ ~(JEu .§ n (JE

Greifgeschwindigkeit
Finger speed

Zulassige Fingerlange
W Eu]© .vP & o vPSZ

Zulassige Masse pro Finger
W Eu]© A JPZ3S % E .vP

Schutzart
WE}S Y}v 0 e

Betriebstemperatur
K% E YVP 8§ u% E SuE

o]z Z]P ~ A~
ANr Ju%o] vS

<}uupv]l Yiv
luupv] Yiv

Stromversorgung
Power supply

Eigengewicht
Weight

Abmessungen (L x B x H)
Ju vellve ~> £ t £ .-

300 mm/s

150 mm

. 0,35 kg

IP 40

51505 C

ja
yes

Ethernet

24 VDC, 350 mA

1,15 kg

130 x 60 x 72 mm

KOMPATIBEL ZU
KDW d/ > t/d,

SrausLr

KUIKA

I

‘ MITSUBISHI

AN ELECTRIC

16



@ IO-Link

PATENTIERTE INNOVATION PATENTED INNOVATION

] % E(I1S ~Cu ]} He IE LA}ooS@oWY ru Y} Y *]y+ Ee §Z % E( 5 *CA {E-]- ¢
PVv3 E o0 ISE}V]lI ]38 8t]ee Z}uNpouls (' @&V(U Y « v ]Jvs 00]P v3 RBG sefiebv] * A
der RPG-SeriX E v Jv u AZESV %V PG (YPvZIh YA PE]% %]VP u} po *XRRBEE 35Z
Antrieb integrieren diese erstmals sowohl eine Greif integrates a gripping controller with an industrial standard

3 W EUVP uld /Kr>]vl A Zv]©+3 20| povw (KZ>§W YioE E ( «+ A oo + A oA & Zv}o}
W}le]Ylve s ve}E]l Tp Jvu 1}u% I8 W uve VuAVREDVEYIP Ju% & v E o] o A-P rz}}
Greifmodul. UuY PE]% %]VvP u} po X

SCHNELL UND CLEVER Yh/ < E > s Z

DieRPG-Serimacht den Greifprozess nicht nur zuverlassigerd Z P & ] %o % [VP uRRG seripguslZz SZ P & ] %o %o ]V
0 ] e u]8 1]°Z E]P V %V pu Ye ZRO|&E | EHVPe w]PV]. vi0C (8 & v up 3 uy®&
ist, sondern auch wesentlich schneller. Die integrierte Steue v A]13Z }VA vY}v 0 PE]|% % E+X d7 v
EuvP Eu,Po] Z3 uls ]ZE E }%VMWPESWYUE JL%¥0EEl v¥ Y}v 00}As PE]% % ]VvP
Jv "E]+E& & A}v e ip Aii "E J(IClo v ME}DPV¥P XC 0 « % E u]vps X

90% WENIGER DRUCKLUFT 619 > ~~ KDW2Z ~~ 1z

Die RPG-Seridst duRerst ressourcenschonend und-ver TheRPG series & A EC & <}pE r 8 ] v§ v }

E p Z3 pso] Z AVIP E Ep lopl>, ocol}vA W¥GE o0 ]JE 3Z v }VA vY}v o <}opu’
euvP vX D,Po] Z AJE ]+ HE Z s]v¥0EwW P WuvwP o EC & o} YvVvP §Z A oA § Zv
§ Zv]l A}jv & s vVYo]ve o Jvulepov B A AE §(EuU]v o E]PZE JvE} 8Z PE]% % ]|VP
der damit verbundenen Vermeidung von Totvolumen. So Alopu (E}Iu 83Z %V Hu Y % 3$ZX dZ]- A
sparen Sie mitdePGu ZE o0+ 819 Ep lopL JWRE SZ v 619 }( lu% E RPG|E A]3Z §Z
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TECHNISCHE DATEN
d ,E/ > d

Produkt SPS
Product RPG 75-012 RPG 120-020 PLC
Antriebsprinzip eu ES Wv pu Yl © I0-Link
Actuation eu ES %V pu Y e
Hub (gesamt)
Full stroke A2 i) 20 mm )

G.E ] EE L 220N 550 N
Gripping force
Taktzeit

Co Vu 0,09s 0,16 s
Wiederholgenauigkeit +0,01 mm J

Repeatability

t El+5° IP A] Z§ ~&}Eur n <& Lo
t}EI%] A IPZ8 ~(JEu .3 %ﬁ}k&ll,zl%ﬁ 22,0kg | 2,8 kg }

Greifgeschwindigkeit

e e 500 Zyklen/min 380 Zyklen/min

Zulassige Fingerlange

W Eu]® .vP E o VP3Z 80 mm 150 mm
Zulassige Masse pro Finger . |
W Eul® A |PZ% % & .vp & 230k Likg
Schutzart
WE}S Y}v o0 e IP 40 )
Betriebstemperatur R
K% & YVP & u% E SpE 5-50°C
ﬁ

Betriebsdruck 6 bar
K% @E YVP % E «*uE

0]z Z]IP ~ N » nein

Ar lu% o] vE no DRUCKLUFT

. COMPRESSED AIR
<luupv]l Y}v

Juupv] Ylv [O-Link V1.1, COM2 (38,4 Kbit/s)

Stromversorgung

24 VDC, 100 mA 24 VDC, 180 mA
Power supply

Elgféngewmht 320 g 960 g M
Weight .
@® GRiPKIT
Abmessungen (L x B x H) BY WEISS ROBOTICS
Ju vellve ~> & t £ 75 X 37 X 39 mm 120 x 50 x 55 mm &78\7_”\»4
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Q IO-Link

ZENTRISCH GREIFEN MIT SMARTER PNEUMATIK ~ SMART PNEUMATICS MEETS CENTRIC GRIPPING

E *u E3 %V pu Ye Z ir&]vP PG vS3IE] hyBRIEBN]P E] % %o E Z o % }A E(po o 3
A E(°PS ° E Jvv IE LA}oo Vv OVWSE}&YAUU We ZZYPZ % E ]*]}v PE]% % ]vP u Z
trieb und eine hochgenaue Greifmechanik. Die integrierte %}e]YIv ¢ velE v 3§Z pjosr]v PE&E]% }\
W}e]Y}vee ve}E]Il pv ] JvP pus JKr>FE](0ZdP v' & [/Kr>]vIl ]JveW&gowerful bnd Z
S U EUVP u Z Vv ]ZV Ip Jv u 0 |*SENPGZIP] ©w PR EG% % ]VP u} po (}E 3Z %E |-
len Greifmodul fiir die Handhabung zylindrischer Werkstuckeworkpieces.

PATENTIERTE GREIFTEILERKENNUNG PATENTED PART DETECTION

DerZPGA E(°P§ « E] vu "]JP ° E ] %o STUY\E'§e '@ |Po%or A]SZ t Joe Z} }Y o[- %o & V3
E| vVUVvP A}v t ]Jee Z} }Y oX U]SVA]JE S VIRXPE]+PE]|% % %o ES ]o $Zpue <u] loC
Teil ohne externe Endschalter schnell und sicher erkannt. DieA]3Z v} A3S Ev 0 » ve}Ee E <p]E ¥ 43 00}

Nebenzeiten in Ihrer Anlage werden stark reduziert. Wah }( SC%] 00C 111 C 0 ¢ % & u]vies® /v
E v E ,v Z uvP A]E E '"E|HEI}VHVE]SEO] A YvulpueoC u}lv]sE HE]JVP Z v
wacht und etwaiger Teilverlust umgehend gemeldet, ein Plus /A %o ve+]A ]YIV 0 ¢ Ve}EWVSZA |ud-8Z E
fur die Zuverlassigkeit Ihrer Anlage. 0] 0 %V HU Y PE]% % E <}ouY}v }v §8Z u

DIE SMARTE WAHL FUR DIE MASCHINENBELADUNGd, ~D zd ,K/ &Kz D ,/E >K /E’
D] ~ Zpu&l €& /W Ad<U Jv E [°20RJOtZe §5v RUEPZ EPv 0 =+ }( /Wid<UPvU}lo v

elektronisch einstellbaren Greifpunkten und einer sehr o S&}v] o00C ipeS 0 PE]% % ]VP %o}]vSe
kompakten Storkontur ist defPGdie erste Wahl fiir die  interfering contour, theeW']e SZ &S Z1}] (}E& u
Maschinenbeladung. v VP %% 0] Y}veX
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TECHNISCHE DATEN
d ,E/l > d

Produkt
Product ZPG 75-012
Antriebsprinzip su ES Wv pu Yl
Actuation eU S %oV HU Y e
Hub (gesamt)
Full stroke 12:mm

G.E ] ECE L 550 N
Gripping force
Taktzeit

Co Yu 0,23 s
Wiederholgenauigkeit +0,01 mm

Repeatability

t €le8° IP A] 2§ ~&}Eur n & L coe
tYEI%] A PZs ~(}Eu .3§ %ﬁ}k&m?g%‘é_

QrelfgeschW|nd|gke|t 320 Zyklen/min
Finger speed
Zulassige Fingerlange
W Eul]® .vP & o VP&Z 80 mm
Zulassige Masse; pro Flnvger 0,35 kg
W EGu]© A ]JPZS % E .vP &
Schutzart
WE}S Yiv 0 e IP 54K
Betriebstemperatur o
K% & YVP & u% E SuE 5-50°C
Betriebsdruck 6 bar
K% @& YVP % E «*uE
0]z ZIP ~ N nein

Ar Ju%o] vS no
<}uupv]l Y}v 10-Link V1.1,

luupv] Yliv COM2 (38,4 Kbhit/s)
Stromversorgung

24 VDC, 100 mA
Power supply

e e 650 g 55

@ GRiPKIT

Abmessungen (L x B x H) BY WEISS ROBOTICS
Ju vel}ve ~> £ t £ ,» R NS
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@ GRIPLINK

BY WEISS ROBOTICS



/[ hE/s zZ2n >> E sK&s ZD ~ E/ddA~AdZX>
hE/s Zz» > E sK&s ZD /Ed Z& dK



E sK&s zD /Ed 'Z d/KE E h ' , d Z &/E/E' E sK&s ZD /Ed 'Z d/KE

Mit der GRIPLINK Technologie integrieren Sie Ihr End-of-Armt]$Z 'Z/W>/E< § Zv}o}PCU C}u v ]Jvs PCE
Tool im Handumdrehen in die Robotersteuerung. Kernstiick Eu $}}o Jvs} 8Z &} }8 }v3Eloo EEFv v} O
der GRIPLINK-Technologie ist der GRIPLINK Controller. Erbik ( §Z 'Z/W>/E< § Zv}o}PC ]e SZEX ZRWN]>/E

§ 1] @&°1 1Al Z v I}Ju% Y ov /Kr>]vEZ& o® & § SA v }u% Y o /Kr>]vl . o /
und der Robotersteuerung. robot controller.
EINHEITLICHE SPRACHE hE/&KZD > E'h

Der GRIPLINK Controller ist kein gewohnlicher Feldbus dz 'Z/W>/E< }vSE&}oo E ] v}s v }E v
master, der 10-Link Signale 1:1 weiterleitet, sondern die § E $Z § (}EA & « /Kr>]vl +]Pv o+ Wil

&uviY}v @& VP ¢ Zo}ee vv & 0 Pv& & 3VI o(hw &}y }( 3Z lvv 8 . 0 Al o ¢
grierten Treiberarchitektur abstrahiert und tUber einen-ein  [S¢ JvsS P& § EIAE €& 7] sucE Y%
heitlichen Befehlssatz der Robotersteuerung zur Verfigung o S} §Z @&} }S }vSE&}oo & pe]vP 5
stellen. Juu v X

UNBEGRENZTES POTENTIAL heE>/D/d WKd Ed/ >

Die GRIPLINK-Technologie baut auf dem Know-how-der je 'Z/W>/E< & Zv}o}PC puplo « }v §Z Iv}ArZ}A
AJol]Pv '"E®§Z E+*300 E p(U LUE] &AVIYW]0]8 Su( SPE E Jv }E E 3} 1% YUu ¢
"@E S }%Yu 0o pulpe 81 vX 2} 0 ee v o] ZuwuY@3o0]&Co}( $Z ]E A] X /v §ZPe A CU
gerate mit geringem Aufwand in die eigene Anwendung in Y% Jvi PE 8§ ]Jv3} C}HE }AvVv %% 0] Y}
tegrieren. +}ESX
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@ I10-Link

- Q@ I0-Link
J §
—

: A_ -

-’)) @ 10-Link
(((i

TECHNISCHE DATEN
d ,E/ > d

Produkt
Product

Gerateanschliisse
Device ports

,}eSr* Zv]©e+S 00
Host interface

Stromversorgung
Power supply

Schutzart
WE}S Yiv 0 e

Betriebstemperatur
K% & YVP § u% E SuE

Eigengewicht
Weight

Abmessungen (L x B x H)
Ju vellve ~> £ t £

GRIPLINK-ES1

1 x 10-Link

1 x 10/100 MBit/s Ethernet

IP 40

5-60°C

0,1 kg

85x 71 x28
mm

18 ...

GRIPLINK-ET4

4 x 10-Link

2 x 10/100 MBit/s Ethernet

30V DC

IP 65

-5-60°C

0,2 kg

145 x 34 x 32,5 mm

24



WIRTSCHAFTLICH KEKD/ >

'ZIW>/E< €Z,Z8 ] s E(°P CEILYsSEZE E/We/BEX WEP: Ctp  Z]PZ PE }(u Z]
Sie von einem schnellen Return of Invest (ROI). CIHE <C*S uX v .S (E}u]v E <]vP % E} |
ZUKUNFTSFAHIG &hdhzZ sWZKK&

Mit der GRIPLINK Technologie leben Sie Smart Factory.>]A $Z ~u €3 & S$}EC A]SZ }JuE VI/W>/E
m EA Zv "l oo EoAvsv WIEPu $3EF a@ E.0 A v3 % E u § E+ A] 3Z ]v§ P

rierte Dashboard und haben Sie Ihren Greifprozess stets festalways have your gripping process under control.
Ju "E]+X

ANPASSBAR ADAPTIVE

Mit GRIPLINK wird Ihre Anwendung agil. Passen Sie dent]$Z 'Z/W>/E< C}uE % %o0] Y}v tu e
Greifprozess einfach an sich dndernde Anforderungen von ~ %S SZ P &E]% % VP % &} e+« S} $Z( Z vP.
morgen an. SJuU}EE}AX
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/,Z E sK&s ZD dKK> /~d EhzZz /E E <>/ < Ed& ZEd
zKhZ E sK&s ZD dKK> /~ :h~d KE >/ < t z

GRIPLINK IST VERFUGBAR FUR FOLGENDE MARKEN
"‘ZIW>/E< [ s[> > &KZ d, " Z E *

Srius KUKA Lril

‘ MITSUBISHI
AV N ELECTRIC
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@ GRIPKIT

BY WEISS ROBOTICS



'Z |&>P*"hE' E &mZ /,Z E
'ZIWW/E' "K>hd/KE”" &KZ zKh]




GRIP SMARTER. GRIP SMARTER.

Mit der GRIPKITd Zv}ol}P] ] & & t Je» Z} }With the GRIPKITE Zv}0}PCU t Jee Z} }V o }+
UV]A E* 00 Wo 2}Eu IpE v Z30}e v /NS|REEY)v %0 IBEESZ S v 0« u ES PE]
Greifmodule in moderne Cobotanwendung&RIPKIEnt * U0 **0C JvS PE § Jvs} u} E&v }-}S %o %
Z 03 00 V}3AVIPV <}u%}v v WP E JYIvCEB &z IPE]% % VP u} po U o00}Cu%o}v
UV u Z v]e Z /v8 PE Y}v ]v /IZE VA VEZVPX 35 ure] Vv u Zv] o]vs PE Y}vX

SERVOELEKTRISCH, KOLLABORATIV, PNEUMATISCH ZsKs > dZ/ U K>> KZ d/s U WE hD
t Zo v M] V }%Yu o v '"E ]( GRIPKESY Z ECWIGEE} ihe $xrfect gripper for your proj@RIPKIT avail

entweder als feinfiihlige servoelektrische, sichere kollabora o ]§Z GE =« ¢ ve]YA « EA}r oY EEJEU -
YA } & o0+ IE LA}oO %V pu Y} ZXs E]vE% JEZEQ($® %oV pu Y A E-+]}vX

ZUVERLASSIG UND CLEVER zZ >/ > E > s Z

Um selbst bei schwierigen Werkstliicken eine zuverlassigen order to guarantee reliable handling throughout the en

Handhabung (iber den gesamten Prozess zu gewdhrleistely & u vu( SpE]JVP % E} <+ A v A]JsZ 18

bietet GRIPKIT ] o0 ]*3puvPe( Z]P 'E ]L Jo GBRPKIVP v % }A E (po A}E %] § Yliv (
] v~ E]lv pv Z lue 3lo] Z JEE Le}Eo}e( 3E V Z * E] *U 8Z t ]ee®&G }Y -

E P opvP A}v t Jee Z} }Y « ¢« (E] vu ~]P Xsensor-less gripping force control as standard.
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EINFACHE INTEGRATION EASY

Mit GRIPKITwird dem Anwender die sonst aufwendige With the GRIPKITS
Z} IS RERSYUV@EUVPZ PE]% % ]VP u} po

/vd PE Y}v e« '"E J(u} poe v

]

INTEGRATION
Zv}o}PCU 38z 1}3Z EA]- }u

V&) &z

genommen. Dies spart Zeit und reduziert lhre Kosten. §1v AC (E}u S8Z pe EU « AJvP C}uE Yu
20 MILLIONEN ZYKLEN GARANTIERT ii D/>>/KE z > "~ 'h Z Ed
Gehen Sie keine Kompromisse ein und vertrauen Sie auf zLe } v 8} Ju% E}lule X Z 0oC }v % E}A v Jv u
verlassige und langlebige Industriequalitat von Weiss -Robou Jv' €Gu vC ]Pv  (}E& E} peSv e v
Y X pZ PE].v3 ve]A VA GRIRKIMicht E | UfE.GRIPKITV% E (}Eus Z «+0 r(E Avi]v uv
ins Schwitzen. % %0 0] Y}IveX

d ,s, E>E'">/ ,d"D ,d Dh>d/s'Z/IWW Z "hWWK2zd
Es miissen in Ihrer Anwendung mehrere Werkstiicke gleich } « CIUE %o % 0] Yiv E <p]E upoY %0 %o

i 1YP P PE]+ Vv A E

LAsung bei der bis zu acht Greifer an einer Robotersteuerungo uGRIPKIT]e $Z

betrieben werden kdénnen.

v MGRIFKATSIVIE preteud cJuposS v jueoC o]l
LE -
pers connected to one robot.

Z v o]vP o EP }E& G £
§ cJouYIv 8} cu% %} ES |

heE” Z d
Khz d

, EK>KIHR VORSPRUNG

+ GREIFTEILERKENN
WORKPIECE DETECTION
+ ANPASSUNGSFA
ADAPTIVE
+ FUNKTIONAL SIC
FUNCTIONAL SAFETY
+ KRAFTGEREG
FORCE CONTROLLED

, EK>KYDUR COMPETITIVE EDGE

+ EINFACHE INTEGRATIC
EASY INTEGRATION

‘/

+ WARTUNGSFRE]
D /Ed EE s&z

+ PROZESSSICHE
RELIABLE

+ LEISTUNGSSTAR
HIGHLY EFFECTIVE

_—
s
—
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SERIENsERIES

GRIPKIT CR GRIPKIT CR

A% 1] 00 (°E %% 0]l Y}V v Ju @& ]ZZ @wl}do0o)ldE(YE %% 0] Yive Jv 8Z }+. o }(
JVI ] & &t ]ee 2} }Y GRuJéSie | 'E ]G,epvPU U t Jee Z} }V « }+ ER defied gipping

die fir die Zusammenarbeit zwischen Mensch und Cobote}ouY}vU AZ] Z A« A 0}% (}E S }}%

entwickelt wurde. Das besonders auf Sicherheit ausgelegteZpu ve v} }8eX dZ =« ( *]Pv }( 82z PCE
]Pv pv ] JvE PE] E3 + velEOR 'E JEEPLEEELP o Vel Ero o PE]%%]|VP (}E

machen dieCR-Serielp Jv u G £] o v t EIll yPCRsEidZE ¥E] o 5}}o (JE CIuE 1} }sX

Cobot.

GRIPKIT INDUSTRIAL 'ZIW</d /E h~rdz/ >

K « EA} o ISE]s Z } E ~uGEIBKIWNDHE YtIZrsZ E « EA}r o $E] }E GRIREIT IDYSIU Y
TRIALJ*3 ] HeP E JL >,epuvP (°E IXA EadZy]Pe SZE B(®}A v e}ouY}v (}JE E o] o PE
Die servoelektrisch&-Serieeignet sich besonders fiir An  The servo electrig series]s % EY po EoC pu]s o (
AvpvPvU ] vv 'EJEEL (Jwdo]Flw LSZA] PE]%%]VP (}E « ups3}E % E
Pe3 008} E | '€ ]8VP E % E}V]€ES|VP SPAS %63 +EY .vP E- v s} %0 ESZ%0 } ]V}
werden mussen. process.

NMv Z]vP P v Z}Z Cv ull pv " JBEVE L/( Z]IBd%CI& u]l = v PE]%%]vP (}E AlsZ
Abmessungen gefordert, bietet sich der EinsatzRi&erie are required, the® serieand W+ < @@aked on intelligent

oder der PZ-Serie p ( e]e eu ES3 E %V P Ye%ZvEU' E JPE]% % E u} po » Jv % E oo o }
module in Parallel- bzw. Zentrischbauweise an. 8Z }%Yu o cjouY}vX
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TECHNISCHE DATEN
d ,E/ > d

Produkt GRIPKITR GRIPKIINDUSTRIAL
Product
Variante CREASY CRPLUS CRPRO EPRO PPRO PZPRO
Variant
Ei"’.}t‘l’gm“e L s L s L s L s L M
Antriebsprinzip elseit[\r/i:ch servoelektrisch servoelektrisch servoelektrisch eu ES WV pu Ydu ES Wv pu Yl
Su Y}v . servo-electric servo-electric servo-electric suU ES %V pu Y »wu ES %V pu Y -
servo-electric
<]v u YI parallel parallel parallel parallel parallel zentrisch
<]vuyY e parallel parallel parallel parallel parallel centrical
G.EIEGE L 75-200N 15-30N 75-200N 15-30N 75-200N 10-30N 75-200220 N 550 N 550 N
Gripping force
Max. Werkstlickgewicht
~&}EuUe Zopee N <& 4,3kgppe2,7kg | 4,3 kg | 2,7 kg | 4,3 kg | 2,7 kg | 4,3 kg | 15 kg | 22 kg | 25 kg |
D EX A}YE %] A 1PZkg 0,15 kg 1 kg 0,15 kg 1 kg 0,15 kg 1 kg 1,1 kg 2,8 kg 2,8 kg
~(}E&u .S n (}E .5
Hub (gesamt) 30 mm 50 mm 85 mm 50 mm 85mm 20 mm 30 mm 12 mm 20 mm 12 mm
Full stroke
Rg;”h%ew'cm 0,83 kg 0,46 kg 125kg 0,46 kg 125kg  038kg 0,87 kg 044 g 1,2 kg 0,8 kg
Erhaltlich fiir Cobots von

Alo o (JE }}35- &m



EASY EASY

Mit GRIPKITR EASY] & 8§ t Jee Z} }VY ¢ Jv 'E VWBH-GRIPKUTR EASY t Jee Z} }VY ¢ }+ E+ PE]% %
| v JveY P ]Jv ] I1}oo }E YA |lv ZYUWRBZ32YPv]. v30C *Ju%o0]. » 34 JosEC
maRgeblich vereinfacht. Die Einstellung der Greifparametero }@E YA Z v 0]VP % % 0] Y}veX dZ PE]%
E(}oPS JE IS° E ] Jv8 PEXK@KEhY r2?]AC]O4fG0o pe]vP $Z ]vi PE SEASY ]|vs
E v A"l A}v IuA Eo ++]P E ' JLIZY]l W EOIEVI%AEYAS +« E 0] 0 PE]|% % ]JoP § Z\

Yiv vX pricing.

PLUS W>hn

Um mehrere Werkstticke zu greifen, bietet GRIBRIPLUS In order to grip several workpieces, GRIPKITW > h+# (& ¢

J* Tpu Al E° E h® % E u SEPEE EV ' EJ+ SIVUUE PE]% % E « 3+ 5Z § v }v.P
Tool-I/O-Konnektor des Roboters angesteuert werden konh”~  Jvs & ( v }v8E}oo A] SIVE} }5--
v vX DI @& v PE] E§ v W ZD 'ZPW SEXEELFYZZ |EHPE § W ZD 'Z/Wv P E]%
«1A] JvP  us8 & (pviY}v o E N Z«EZ M | EE%opS (v Y}v o » ( SCU §Z]+ “Z/W</d
'ZIW</d ¢ u30] Z Vv}Eu YA v V(}E-EUYR VE pu] FuuAdo v }E E 5} He Jv (u
l}Joo }E& YA v S3E] P vpsIis8 A E v IpliwvE X}vX

PRO PRO
MitGRIPKITRPROE®E ] Z v *] ]Jv D AJupu WiWEPKITRAROC}u Aloo Z] A u AJupu % E
§8]vI/ZE E & EYPuvPX ] APJrS (PE]|CESE ®}P6,6p}EX dZ Jvs PE § 3P E] % %

v 1}Joo }E YA v SE] P ]JPv 8§ Juv J1EUS °0 E}E (pooC }oo }E YA 1% E Y
Z} }8 E+8 u EuvP I}V.PUE] E EX GEA |BuES J(EZosoC A] 3Z E} }5 }viE}oo EX
Moglichkeit zur Abfrage und Anderung der Parametrierung v $Z ]o]1SC S} <p &C v Z VvP SZ %
im laufenden Betrieb geben lhnen ein Maximum an Flexibili } % E Y}v PJA C}p u AEJupu G £] ]oisC v ¢

tat bei der Umsetzung anspruchsvoller Cobot-Anwendungen. }3 %o %0 0] Y }veX
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CRSERIEcRsERIES

CREASY CRPLUS CRPRO

E Z30}s /v8§ PE Y}v °© & "}LANE 9 9
A uo e JvE PE Y}v A] <}LA

'E ]L Jo &I vvpvP puv r°o EA puvP 9 9
W ES 3§ Y}v v u}v]3}E]vP

N velEoO}e 'CE JEE LE P opvP9 9 9
Sensor-less gripping force control

&uvliYiv o ~] Z EZ |3
&uv Y}v o A~ ( 8C 9 9 9

W ZD 'Z/W 'E ]JEE L+] Z EuvP 9 9
W ZD 'ZIW PE]%%]vP (}E & § vYlv

O]ZZ]P"‘A‘ ) 9 9

Nr Ju%o] vSs

JE IS (EP & &|VP E%}*]V}v ) 9
&IVP E % }*]1Y}v ( |
EAX (Zo ~Z I}V.PUE Y}VU IE L(E ]+ 9

AX luu v e ~Z}u]vPU (}JE r(E -

Erweiterte Statusabfrage/Diagnose i 9
A v 3 Spe Z 1] Pv}e]e

Teach-Modus fiir Werkstlicke 9
d Z u} (JE A}YE1%0] .

vi Zo % & u $E] E CECE‘CE11+

1

Euu & }( PE]% % E * o 2 8
<}V.PUE Y}ve ES extern tiber USB tiber Roboter

}IV.PUE Y}v AS v o A] h” viarobots
Enthaltenes Greifmodul
PR PE]%% E u} po CIG 200 CRG 30/ 200
Erhaltlich fur Cobots von

S DOOSAN |

AJo o (JE& } }Se (E}u u

1« T "E]+ ] hZ } 18« AP v /Kr]vt BE]%EVP®E hZr } }8« u &} oJuld /IKs
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GRIP SMARTER GRIP SMARTER

Das GRIPKH PROst die vollintegrierte servoelektrische GRIPKIE PRGs the fully integrated servo-electric gripping

'"E ]G,*pvP (°E v U*3E] 0o VA WEpvP louY}v &YEPN HSE] 0 % %o0] Y}veX dZ
Y}v E(}JoPS§ ]JE IS Alu Z} }8 ERR@ro |asexsetzinggly/\ga the robot's teach pendant. GREPRRO

A18 @5 v &uvIYlvepuu( VP /ZE « } }&+UPW. oYSDX A% v ¢ SZ (pv Y}iv o]SC }( C)

FLEXIBEL GREIFEN &>yl > "ZIWWI/E"

m E Al E % E usSE]E E 'El+ |, &WWE[F7z6C @VPHE 0 PE]% %EE ¢« S
E]Z o pzZ'E®JEE L AYEP A Zos(pvst Opth] gripggany yvidth and gripping force to your- ap

] VAV uvP P eYuud3 AE vX ]+ @uoHo]YZ&X dZ]e ul e« ]88 %}ee] 0 SYSE o]

Greifen unterschiedlicher Werkstiicke, ohne dass ein Umworkpieces without the need to change the gripper and

EC°e§ v ot EIl uPe} & Ipe SI0AZENVKAED VIVYP 1Y}V 0 % E}AJU]SC <A]8 Z X &)

“UE WE} **}%Yu] EuvP I,vv v 18 W El W EvE joo@h [E u s E+ v iues 5§ v

laufenden Betrieb angepasst werden. Damit erhohen Sie die} % & Y}vX dZ]e AJoo Jv & =+ S§Z Y% Yu }

Verfligbarkeit Ihrer Anlage auf ein Maximum. §} u AJupuX

AUTOMATISIERTE QUALITATSSICHERUNG hdKD d Yh >/dz KEdZK>

m €& + Jv8 PE] @38 t Pu+eeCed u pvdZ]VvIiqeB SL8IvS PE S %}e]V}v u ~uE]vP

"E JL ]Jo EIl vvuvP I,vv v A ZE v §e¢ JE (SVPEE | A} E %] S Y}vU §Z] Je ve]}v
U ssdVvP v ot Ele3° e u]3 Z}Z @ EWP mq@|bp§cmgked with high accuracy during the gripping pro

AE vX A"y l,bvwv A]ZuvP v Ju WE} e« EA] YV v 8Z % E} e+ v § S

Vv Uv Jv v u J*8 VvV & 00 V & Yo\ jERIG SV E© e * %0 E S Jve% YIv «5 Vv (JE ¢

Qualitatssicherung vermieden werden. trol can be avoided.
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E SERIESERIES

EPRO

E Z30}s /VvE§ PE Y}v ° & *"}LA & 9
A uo e+ JVvE PE Y}v A] }JLA E

'"E ]L Jo &I vvpvP puv ro EA Zung
W ES § VY}v v u}v]s}E]vP

N velEoO}e 'CE]JEE LE P opvP 9
Sensor-less gripping force control

W ZD 'ZIW 'E ]JEE L+] Z EuvP
W ZD 'Z/IW PE]%%]VP (JE & § vVY}v

&uviYiv o ~] Z €Z 8
&uv Yiv o ¢ ( §C

012 Z]P ~ A » _
A Yu% o] VS }% Y}V 0

JEIE (EP & &]vP az%o}-]\"(}vg
&JVP & %}*]1Y}v ( |

EAX (Zo ~Z I}Vv.PUE Y}vU IE LLE ]e
AX Yuu v ¢ ~Z}u]vPU (}JE r(E -

Erweiterte Statusabfrage/Diagnose 9
A v 3 Spe Z 1] Pv}e]e

Teach-Modus fiir Werkstlicke 9
d Z u} (JE A}YE1%0] .

vi Zo % E u SE] E E E 'E]+

Epu @& }( PE]% % E « S 4
<}V.PUE Y}ve ES tiber Roboter
W.PUE Y}v via Robots
Enthaltenes Greifmodul IEG 55, IEG 76

/v op PE]% % E u} po

Erhaltlich fur Cobots von
AlJo o (JE } }5e (E}u
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SMARTE PNEUMATIK SMART PNEUMATIC

Die GRIPKITs PRQund PZ PRieten eine perfekte Syim  GRIPKIP PRGind We WZK & % E( S c€Cu ]}e]
1} ue IE LA}Yoo E WV pu Y| pvXeu] ESEEL® BSEJU]N « v su ES 0o SE}v] X dZ
]Jvi PE] ES "8 g EuvP u]d ]vP & usPEcomtrelieo ithZtwilit-in valve technology enables fast and
lichen ein schnelles und prazises Greifen unterschiedlicher% E ]+ P E]% % ]VvP }( ]+ E v A}EI1%]
t Ele3° | X WE I[]*]}veP ¢ Zo]+ v WVEUSdVv(SZIERNP v Vv % EY po EoC 31E-]IvrE
]v eJv Ee A EA]V pvPeed J( <}YSEEWN)E «}EPRP}VP « EA] o]( X pslu s Clua
Jv o vP > ve pu EX p3}u Ye]%EVUWP theZi@ust GRFPKA PRCand We WZKouYuve C

mit den robusterP PRQind PZ PR@GRIPKITs von Weiss Ro t Je+ Z} }VY X

1Y X
SCHNELL UND ZUVERLASSIG & "d E Z >/ >
] % §vY ES 'E ]JL Jo Gl vVVUvVP b ZEZ A& &vS "APE %] § Y}vu Zv]eu o

E v ° EGO%e]P puv I vv Juo pu(v @] BE] %BEE £AS EvVv 0 » ve}E* Vv % % E U ¢
werden. Damit kénnen Sie problemlos den Greifprozess auf & Y}vX /v §Z]« A CU C}u v *]oCee %3 &
*]Z v v d]Jo P }uS3E]V VhYVUVXEDB}S ZEPIJWP % ES P }ju SE] X }JvYvpulue ¢
0] Zv'E ]L Jo° EA ZuvP % E}AYe ®Sv Y] oA}v CIMIE} *]PVv]. Vv3S0C Ju% EUHE *ZZ%E

lichen Verbesserung der Zuverlassigkeit Ihrer Lésung. G}}E }ouYlivX
BIS ZU 90% WENIGER DRUCKLUFT hw dK 86i9 > "~ KDW2Z 2~ /Z
Zum Betrieb der GRIPKA$RQindPZ PRO v,YP v ~] To operate GRIPKRTPR@Qnd W+ WZKu }voC v - Jv Y

o ]JPo] Z ]v M E EWP Ir> JSpuvP "GIWE JEG%XE J uE o]v }v §Z PE]% % € Z
KlITs arbeiten auf3erst ressourcenschonend und verbrauchens ASE u oC & «}p&E r 8 ] vS v }vepu
Je Th 619 A vVIP E Ep louL o« IGvA uYRviath EE] (s |E 5Z v }VA vY}v 0o PE]% %0 ]vP
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P SERIEPSERIES

PPRO PZPRO
E Z30}s /VvE§ PE Y}v ° & *"}LA & 9 9
A uo e+ JvE PE Y}v A] }JLA E
'"E ]L Jo &I vvpvP puv ro EA Zung 9
W ES § VY}v v u}v]s}E]vP
N velEoO}e 'CE]JEE LE P opvP 9 9

Sensor-less gripping force control

W ZD 'ZIW 'E ]JEE L+] Z EuvP
W ZD 'Z/IW PE]%%]VP (JE & § vVY}v

&uviYiv o ~] Z €Z 8
(s

&uv Y}v o - C
0]z Z]IP ~ 7 » nein
Nr Ju%o] vSs no
]JE IS (E P E &]JvP CE%o}-]\"(}vg 9

&JVP E %}e]Y}v ( |

EAX (Zo ~IE L(E ]
AX luuv e ~(E r(E - 9 9

Erweiterte Statusabfrage/Diagnose 9 9
A v 3 Spe Z 1] Pv}e]e

Teach-Modus fiir Werkstlicke 9 9
d Z u} (JE A}YE1%0] .

vi Zo % E u SE] E E E 'E]+

Epu & }( PE]% % E « e 4
<}V.PUE Y}ve ES tiber Roboter
W.PUE Y}v via Robots

Enthaltenes Greifmodul

vop  PE]%% E u} po RPG 75, RPG 120  ZPG 75

Erhaltlich fur Cobots von
AlJo o (}JE& 1} }8e (E}u
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EINFACH UND FLEXIBEL FINGER ERSTELLEN Z d &/E' zZ» N>z E &>yl >z

Vom Basiselement Uber den Fingereinsatz bis hin zur pas& (E }u e o0 UVS 38 .VP EY% 3} $Zp EJPZS
senden Schraube: Mit dem modular aufgebalRMGERKIT  larly constructedrINGERKI3 a set that provides you with all

Z v N 00 V,YPS v <}u%}v v3 u |v S ulo% v wse Clu v 83} & & CluE }Av
innerhalb kirzester Zeit Ihre eigenen Finger zu erstellen. A18Z]v u]vus X

FINGER SELBER MACHEN CREATINGhA"dKD /e &IE" ZN

FINGERKIiBt in zwei Baureihen verfugbar. Innerhalb der FINGERKI$ available in two series. Within the series, the in

ME ]Z I,vyvv ] Jviovv ou Ve vG &E]]Aluld o u vse v G £] oC }u]v A]s
IJu Jvl] ES A E vX hu v JveY P Ilv G DZS]&EV PSE S} P § «8 ES U &SZ2@Bs E
Starterset erhéltlich. Dieses enthdlt alle notwendigen Teile, }vS Jve 00 §Z v ¢ (EC % ESe FEHIV% vS
Hu ul8 «}(JES Jv( Z '"E ]8VP E Iu I}v¥&S Eu]vE EXX

VIELSEITIG EINSETZBAR THE PERFECT FIT

Mit FINGERKIT,vv v A] /ZE '€ ]8vP E % W& FENGERKIFC}p E o0 &} .8 CIUE P E]%?
Werkstiick anpassen. Alle Elemente sind mit CNC-Prézisio§} CIpuE A}E %] X /3 ouvsSe E wu

He Z} Z( 3 u Z pu( ZES opu]v]pu P ( EMRPS(EYU «EE}VP %o E L opulvuu Vv v
0] Zv 3 Jo pv Z}ZP v pu &JvP &I}vZIENIT}V UXE § Hesdtull .WP E }Vve3EN Y
JvilP EYP *]Pv Eu,Po] Z§ ]v +}0d E «jPyveoDi}As §Z =« ( pe ]Jv }oo }@&EoOYA
JE YA v VA v pvP vX o0 FINGERKEINd e« FINGERKITo u vde & o SE] o0oC v u YA

0 I8E]s Z 012 Z]P v ul3 ] o IgE},*u]2 PUUWRE Z v o]J]vP o0 3E}e5 Y =« ve]YA -~
*§ Yo Z ¢ ve]YA E <}u%}v v38 v ~ e P ][RV X u 0] X
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AY Zu T ~ ]Jv uus

Al ~ ]v uue
Fingerkit System S L
&|JvP EI]S «CS u
o]0 ,.—/“\
] 0/°°° © '( 10, 15, 20, 25 10, 20, 30
e %0 S ~ OO
Distanzstiick o
)
Spacer O S 2
Eckverbinder -
12
Angle connector h!‘ A e
Fingerelement ' 20, 30, 50 30, 50, 100
&lvP & o NpvsJ
T-Element 40, 60 60, 80, 100
dr o u vSs

Greifeinsatz
Grip insert

Erhaltlich fr

IEG 55, CRG 30 IEG 76, CRG 200

Available for

P - B > Individuell zusammengebaute Finger missen innerhalb der vorgegebenen
“B o) & "E ]( &% 1]1.1 Y}v o] P vX

‘k ‘L ‘%% ‘669* \ A . B

= /v ]JA] p ooC =< u o0 .WP Ee* upes

SYSTEM S: A =16 mm, SYSTEM L: A = 20 mm Y}vX

ANWENDUNGSBEISPIELBVW >/ d/KE”"

PACEQ%&%o-KE * 9o
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