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SoftGripping — Twoj unikalny chwytak

Skonfiguruj swdj indywidualny chwytak w ciggu kilku minut korzystajgc z modutowego
systemu SoftGripping. Napedzany pneumatycznie elastyczny chwytak umozliwia tworzenie
fatwych, wytrzymatych i bardzo lekkich konstrukcji. Miekkie i elastyczne powierzchnie
zapewniajg bezpieczne i ostrozne chwytanie produktéw o zréznicowanych ksztattach.

Jesli Twoje przedsiewziecie wymaga specjalnej konstrukcji, z przyjemnoscig opracujemy dla
Ciebie niestandardowy system chwytania i zapewnimy wsparcie podczas catego procesu
automatyzacji.

Metoda projektowania i produkcji SoftGripping pozwala na szybkie i ekonomiczne
dostosowanie do potrzeb Klienta.

“ Elastyczne palce chwytne

“ Silowniki SoftActuator

Spis tresci

“ Pneumatyka




Materiat palca Silikon FDA
(przeznaczony do
kontaktu z

Zakres ienia | 05 126ar |
Stachwyania | 5N |

Elastyczny palec chwytny N

) _ _ *  Bezpieczna wspodlpraca
Palce chwytne zbudowane sg ze specjalnie uksztattowanej W procesie rozwoju produktu szczegdlny nacisk potozono ) )
silikonowej powloki, ktdra chwyta dzieki ciénieniu na jego trwatoéé. Dzieki zoptymalizowanemu ksztattowi i  Chwytanie bez uszkadzania
powietrza wewnatrz. Po naci$nieciu, palce zamykajg sie i  specjalnie opracowanemu materiatowi moze on wykonac
ostroznie chwytajg przedmiot. Chwytak moze zosta¢ ponad 10 miliondw cykli chwytania.
roztozony za pomocg podci$nienia. e Zoptymalizowana trwatos¢

77,00

e Mozliwos¢ pracy z duzg predkoscia

. .. . . ) . . e Material zatwierdzony przez FDA
WielkosC palcdw inspirowana jest palcami ludzkiej dfoni.

Wiekszo$¢ produktdw, ktére zamierzamy obstugiwaé (Amerykanska Agencja Zywnosci i Lekow)
recznie, zostata zaprojektowana tak, aby byly chwytane .. .
ludzka reka - jednym z najskuteczniejszych i najbardziej *  Opda: dostepne z materialem wykrywalnym 20,00
elastycznych narzedzi do chwytania. ¢ Chwytanie produktow o réznych ksztattach za pomoca
‘s\e‘oe\ jednego chwytaka
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SoftGripper

Chwytaki SoftGripper sg lekkie, fatwe w obstudze i nie
majg ostrych krawedzi. Dostosowujg sie do ksztattu
kazdego obiektu, nie uszkadzajgc powierzchni. Ich gtéwne
zalety to niska waga, szybkos$¢ chwytania i mozliwosé
pracy z wszelkiego rodzaju przedmiotami. Nasze palce z
napedem pneumatycznym sg wykonane z kauczuku
silikonowego zatwierdzonego przez FDA. Gwarantujemy
zywotnos¢ ponad 10 miliondw cykli przy cisnieniu 1 bar.

Dostepne sg adaptery dla kazdego robota na rynku.
Ksztatt przedmiotu chwytajgcego okresla podstawe,
ktora jest istotng czescig chwytaka. Przedmiot okragty
wymaga podstawy centrycznej, a przedmiot dtugi -
podstawy réwnolegte;j.

Mozesz wybrac jeden z naszych standardowych chwytakdéw
z odpowiednig liczbg palcdw, ich rozmieszczeniem i
orientacjg. Te standardowe chwytaki umozliwiajg obstuge
wiekszosci obiektow. W przypadku specjalnych zastosowan
z przyjemnoscig zaprojektujemy catkowicie
zindywidualizowang baze dla Twojego zadania w jak
najkrotszym czasie.

Bedziesz zaskoczony, jak tatwo i bezpiecznie jeden
SoftGripper moze obstugiwa¢ szeroka game obiektéw ze
wzgledu na swojg elastycznos¢. Nie jest wiec konieczne
posiadanie réznych chwytakow dla obiektow o réznym
ksztatcie.

Dodatkowo, aby usprawni¢ proces
chwytania, moze zosta¢ zamontowana
centralnie prozniowa przyssawka.

Zintegrowana i niezwykle lekka konstrukcja
Idealny do chwytania przedmiotow o r6znym
ksztalcie

Higieniczna konstrukcja

Dostepne sg chwytaki centralne i rownolegte
Ztacze do opcjonalnej przyssawki lub elementu
dystansowego

Idealny do kontaktu z Zzywnoscig i delikatnymi
przedmiotami

Szybkie chwytanie za pomocq robotéw delta
Dostepne niestandardowe chwytaki (liczba palcéw i
ich ustawienie)

% Robot Flange

“ Gripper Base

SoftActuator




Przewodnik konfiguracji Twojego indywidualnego chwytaka SoftGripper

5 Kotnierz robota

: R31 R50
ISO 9409-A31,5 ISO 9409-A50
Masz inny kotnierz robota? Zachecamy do
kontaktu! Mozemy Ci dostarczy¢

odpowiedni adapter.

Centric / Parallel

— Kat ustawienia palca

DO D15

0° do obiektow
prostokatnych

15° |lub inne katy dla

Distance obiektéw okragtych

Skonfiguruj swéj indywidualny chwytak SoftGripper

Kotnierz robota Oprocz standardowo dostepnych chwytakéw mozesz == A30 F6

dowolnie skonfigurowa¢ swoj niestandardowy chwytak. 800 Wybierz odleglosé Wybierz liczbe palcow

.. Wystarczy wybrac liczbe palcow, ich utozenie i odlegtosc S o . L
Kat ustawienia palca - w zaleznosci od chwytanych przedmiotéw i procesu. y odpowlada_]agq Kt od[()jowmdajgca_ v'\:neEIkloscn
. . Wybierz wersje higieniczng do kontaktu z zywnoscig. rOZMIarowr obIeKty e ze_prze IOt

Odstep miedzy palcami palec =150 g

Dzieki procesowi projektowania i produkcji Twaj 000
Materiat palca indywidualny SoftGripper moze zosta¢ wyprodukowany w

ciagu dwéch tygodni. o Chwytak rownolesty lub centryczny
]

Wystarczy postepowac zgodnie z instrukcjg wyboru, aby
o Chwytak rownolegty lub centryczny okresli¢ chwytak i numer artykutu. = C

I Chwytak higieniczny lub normalny Potrzebujesz wsparcia w procesie wyboru lub projektowania? Po
prostu daj nam znac! Z przyjemnoscig pomozemy.

95,00

Liczba palcow

P

Chwytak réownolegty do
obiektéw prostokatnych

Chwytak centryczny
do obiektow okragtych

O
wn

=l
s
<
3
[}
=
:
&




2-palczasty chwytak rownolegly
SoftGripper

Art. nr SG.IN.P.F2.560.Axx.Dxx
Masa 110g

90,00

95,00

Typowe obiekty chwytane

Prostokatne lub szescienne
Wielko$¢ wsadu 5 mm - 120 mm

Waga <300 g SG.IN.P.F2.560.A30.D0 SG.IN.P.F2.560.A67.D15 SG.IN.P.F2.560.A30.D0 SG.IN.P.F2.560.A67.D15
0° Kat stozka 15° Kat stozka

3-palczasty chwytak centryczny
SoftGripper

Art. nr SG.IN.C.F3.560.Axx.Dxx
Masa 190g

90,00

90,00

Typowe obiekty chwytane

Okragte lub cylindryczne
Wielko$¢ wsadu 5 mm - 120 mm
Waga <450 g

SG.IN.C.F3.560.A30.D0 SG.IN.C.F3.560.A70.D15 SG.IN.C.F3.560.A30.D0 SG.IN.C.F3.S60.A70.D15
0° Kat stozka 15° Kat stozka

4-palczasty chwytak rownolegly
SoftGripper

Art. nr SG.IN.P.F4.560.Axx.Dxx
Masa 200g

70,00

Typowe obiekty chwytane

Prostokatne lub szescienne
Wielko$¢ wsadu 5 mm -
120 mm Waga <600 g

SG.IN.P.F4.560.A30.D0 SG.IN.P.F4.560.A67.D15

10 | e SG.IN.P.F4.560.A67.D15



6-palczasty chwytak centryczny
SoftGripper

Art. nr SG.IN.C.F6.560.A100.D10
Masa 300g

Typowe obiekty chwytane

Prostokatne lub szescienne
Wielko$¢ wsadu 5 mm - 120 mm
Waga <600 g

6-palczasty chwytak rownolegly
SoftGripper

Art. nr SG.IN.P.F6.560.A67.D15
Masa 460g

Typowe obiekty chwytane

Prostokatne lub szescienne
Wielkos¢ wsadu 40 mm - 120 mm
Waga <1200 g

8- palczasty chwytak rownolegly
SoftGripper

Art. nr SG.IL.8P.50.80D.G1
Masa 460g

Typowe obiekty chwytane

Prostokatne lub szescienne
Wielkos¢ wsadu 40 mm - 120 mm
Waga <1200 g

10° Kat stozka

-

70,00




Akcesoria SoftGripper Zestaw konstrukcyjny SoftGripper

13,00
M5 Czy masz rézne zastosowania i chciatbys$

przetestowac wszechstronnos¢ SoftGripping?
Mozesz to zrobi¢ z Zestawem Konstrukcyjnym!

Element dystansowy do malych obiektow

Art. nr SG.SP.M5.40.01

: o o Zestaw konstrukcyjny zawiera:
Bezpieczne chwytanie i unikanie przesuwania sie

w gore matych przedmiotow. « 6x Palec do chwytania

SoftGripping
e 2-ramienna podstawa chwytaka
¢ 3-ramienna podstawa chwytaka
* 4-ramienna podstawa chwytaka
e 6-ramienna podstawa chwytaka
Przyssawka
Element dystansowy
Akcesoria pneumatyczne
Adapter robota

47,00
40,00
3,00

20,00

Przedtuzacz przyssawki z gwintem G1/8

Art. nr SG.SP.M5.40.01

Przyssawki moga by¢ uzywane do zwiekszania
sity chwytania dla ptaskich przedmiotow.

22,00
15,00
~




SoftActuator

Potrzebujesz chwytaka, ktdry jest bardziej elastyczny? Czy
chcesz modyfikowaé chwytak w trakcie pracy? Czy chcesz
zintegrowac sitowniki SoftActuator z wlasnym urzgdzeniem?

Sitowniki SoftActuator to wiasciwy wybor dla Ciebie!
Zbuduj swdj osobisty chwytak z sitownikéw SoftActuators
i ptyt mocujacych oraz ztgcza robota

Pasuje do wszystkich ptyt i profili
SoftGripping

Aplikacje typu "podnies i pot6z" o duzej
predkosci

Dostepne s3 niestandardowe sitowniki
(liczba palcow i ich odlegtosc)

Pobierz modele CAD silownikow

SoftActuator i wiacz je do swojego projektu.

www.soft-gripping.com



http://www.soft-gripping.com/

SoftActuators

Palec SoftGripping

Art. nr SG.FL.60
Masa 20g

1-palczasty SoftActuator

Art. nr SG.AN.F1.S60
Masa 40g

2
g
g
3

2-palczasty SoftActuator

Art. Nr SG.AN.F2.560
Masa 100g

3-palczasty SoftActuator

Art. nr SG.AN.F3.S60
Masa 120g

i

26,00

93.00

24,80

'
93,00

66,00

77,00

22,00

20,00

=l

24,80

-

106,00

93,00

24,80

M5

26,00 |
‘D
<
3

_:I' 20,00 T 20,00 T
66.00

Plyty do sitownikow SoftActuator

Uniwersalna plyta adaptera
do robota

ISO 9409-A31,5 ISO 9409-A40
ISO 9409-A50

Art. nr SG.AN.R50
Masa 80g

160,00

Plyta konstrukcyjna

144,00

\

20,00
)

Art. nr SG.AN.P1.A144
Masa 30g

2-ramienna plyta

Art. nr SG.AN.P2.A185
Masa 40g

3-ramienna plyta Yy

Art. nr SG.AN.P3.A185 ~ //

Masa 509 Lo
4-ramienna plyta / /

200,00

Art. nr SG.AN.P4.A185
Masa 60g

6-ramienna plyta

Art. nr SG.AN.P6.A185
Masa 75¢

8-ramienna plyta

Art. nr SG.AN.P8.A185
Masa 90g




Wypuszczanie
Panel sterujgcy Controlbox
SoftGripping

Panel sterujgcy Controlbox moze by¢ uzywany do obstugi
SoftGripper i SoftActuator. Posiada dwa wyjscia do doptywu
powietrza na tylnym panelu. Jeden na przyssawke
prézniowa i jeden na palce.

Na przednim panelu mozna dostosowa¢ do wymogow
maksymalne ciSnienie wyjsciowe i monitorowac
ciSnienie wyjsciowe. Za pomocg sygnatéw cyfrowych
przesytanych przez zitgcze sygnatowe mozna
przetgcza¢ miedzy trzema trybami palcow: chwytanie,
upuszczanie lub rozluznianie. Przyssawke mozna
przetgcza¢ miedzy trybem chwytania a upuszczania.

e Odpowiednie do zastosowan przemystowych
wymagajacych duzych predkosci
e Aplikacje Cobot

e 1 kanat dla palcow chwytajacych: chwy¢, upus¢, rozluznij

e 1 kanat dla przyssawki

o

e
- trblb e\ e

\

Art. Nr

2

Cisnienie wejsciowe

Cisnienie wyjsciowe na palec
Cisnienie wyjsciowe na
przyssawke

Szybkos¢ przetaczania

Przewdd ci$nienia wejsciowego
Przewdd cisnienia wyjsciowego
Wejscie cyfrowe

Ztacze sygnatu

.

\

.

\

A
2 9

Controlbox VP-V
SG.BP.2V.C3
4-8 bar
0...1.5 bar
-0.7 bar

<20 ms

3x 24V DC

M12 IEC 61076-
2-101

- *oq,o_’;

Pompa SoftGripping

Jesli nie ma centralnego zasilania powietrzem, pompa
moze by¢ uzywana do obstugi chwytaka. Jest ona
wyposazona w jedno wyjscie cisnieniowe dla chwytaka. Za
pomocg sygnatow cyfrowych przesytanych przez ztacze
sygnatowe mozna przetgcza¢ miedzy trzema trybami
palcow: chwytanie, upuszczanie lub rozluznianie. Na
przednim panelu mozna dostosowa¢ do wymogdéw
maksymalne ciSnienie wyjsciowe i monitorowac cisnienie
wyjsciowe.

Odpowiednie do zastosowan mobilnych
Zintegrowana pompa

1 kanat dla palcow chwytajgcych: chwy¢, upusc,
rozluznij

P
\

2 :y

Controlbox P
SG.BP.1P.C1
-0.5...2.0 bar

6 mm
3x 24V DC

M12 IEC 61076-
2-101

Art. Nr
Cisnienie wyjsciowe na palec

Przewdd ci$nienia wyjéciowego

v

Wejscie cyfrowe

Ztacze sygnatu
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Twoje notatki Twoje notatki






mailto:info@soft-gripping.com
http://www.soft-gripping.com/
http://www.soft-gripping.shop/
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