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Pinza paralela EHPS

Caracteristicas

Informacion resumida

e Instalacion sencilla: no se necesitan vélvulas, tubos ni preparacion del aire comprimido

e Escasa emision de ruido

e No se requiere un controlador externo

e Posibilidad de adaptar la fuerza de agarre para piezas delicadas
e Ajuste sencillo

e Seguridad eléctrica seglin DIN EN 61010-1:2010

o |doneidad para la produccion de baterias de iones de litio

Estas pinzas no estan disefiadas para los siguientes ejemplos de aplicacion:
e Salpicaduras de soldadura

e Mecanizado con arranque de viruta

o Medios agresivos

e Polvo de lijado

Nota:

o |as mordazas de agarre especialmente desarrolladas permiten la recogida y el transporte de placas de microtitulacion (para formatos SBS/ANSI).

o (Veraccesorios)

Diagramas

lr

Enlace ¢ ehps

Los diagramas mostrados en este documento también estan disponibles en linea. Alli es posible mostrar valores precisos.
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Remove screw.
toaccess
unlock function

Ajuste de la fuerza de sujecion para pinzas con E/S digitales

La velocidad de la fuerza de agarre de la pinza puede ajustarse mediante el inte-

rruptor giratorio. Este interruptor puede colocarse en cuatro posiciones fijas co-

rrespondientes a cuatro niveles de fuerza, por lo que no admite niveles interme-

dios. La velocidad afecta a la fuerza de agarre y no es ajustable linealmente.
e Posicion 1: aprox. 50 % de la fuerza max.

e Posicion 2: aprox. 70 % de la fuerza max.

e Posicion 3: aprox. 85 % de la fuerza max.

e Posicion 4: fuerza max.

[LK] 10-Link®

O Ready
O Error

Remove screw
toaccess
unlock function

Ajuste de la fuerza de sujecion para pinzas con 10-Link

La fuerza de agarre se ajusta a través de 10-Link Master. El ajuste se realiza en
cuatro posiciones y, por tanto, en cuatro niveles de fuerza. No son posibles nive-
les intermedios. (Los valores de las posiciones 1 a 4 son idénticos con la version
de 1/0). También se pueden seleccionar tres modos de agarre. Esto permite redu-
cir el tiempo de agarre en la aplicacion.

e Sujecion externa: el objeto se sujeta desde el exterior. En este caso, las morda-
zas se desplazan para el agarre con la fuerza y velocidad predeterminadas. Al
soltar, las mordazas se mueven a velocidad maxima

e Sujecion interna: el objeto se sujeta desde el interior. En este caso, las morda-
zas se desplazan para el agarre con la fuerza y velocidad predeterminadas. Al
soltar, las mordazas se mueven a velocidad maxima

e Universal Gripping: agarre en las dos direcciones con la fuerza de agarre prede-
terminada


www.festo.com/pdp/EHPS?tab=DIAGRAMS&jumpToAnchor=true

Caracteristicas
Conexion de robot

[RA50] Brida ISO 9409-1-50-4-M6

Integracion rapida e intuitiva en un brazo del robot

e |a pinza con conexion a robot DHEF-...-RA1 permite una integracion rapida en
el entorno de robots de construccion ligera.

e Para montar la pinza en el brazo del robot, el kit incluye, ademas de la propia
pinza, una placa adaptadora y los accesorios de montaje necesarios. También
se incluyen los sensores de proximidad necesarios y un plugin de software (en
un lapiz de memoria USB).

Através de la caracteristica EHPS-...-RA1 se suministran, ademas de la pinza, to-

dos los componentes necesarios para la conexion:

e Sensor de proximidad

e (able de conexidn para la conexidn de la pinza y del sensor de proximidad

e (Cinta de velcro para fijar los cables de conexion

e Kit adaptador para la fijacion al brazo del robot

Ejemplo de aplicacion

Manipulacién de tarjetas
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Codigos del producto
001 Serie 004 Protocolo de bus/accionamiento
EHPS Pinza paralela eléctrica Sin
LK 10-Link®

002 Tamafios [mm]

16 16 005 Conexion de robot

20 20 Sin

25 25 RA50 Brida ISO 9409-1-50-4-M6

003 Deteccion de posiciones

A Para sensor de proximidad




Hoja de datos

Especificaciones técnicas generales

Tamafio 16 20 25
Conexion de robot Sin
Forma constructiva Engranaje helicoidal
FormaenT
Cremallera/pindn
Pinza eléctrica
Guia Guia deslizante
Elementos de mando Interruptor con enclavamiento
Indicacién de dispuesto para | Diodo emisor de luz
el funcionamiento
Funcion de sujecion Paralelo
Nidmero de mordazas 2
Carrera por mordaza 10 mm 13 mm 16 mm
Fuerza total de sujecion 154N 218N 312N
Masa max. por dedo externo [ 100 g 150¢g 230¢g
Frecuencia de ciclo max.? 1,1Hz 0,7 Hz 0,8 Hz
Precision de repeticion de las | <0,03 mm <0,01 mm
pinzas
Precision max. de sustitucion | <0,2 mm
Simetria de rotacion <0,2 mm
Holgura maxima Sz de las mor- | 0,05 mm 0,04 mm
dazas
Juego angular maximo de las | 0,4 grado 0,3 grado
mordazas ax, ay
Detecci6n de posicion Para sensor de proximidad
Con sensor Hall
Con sistema de medicion de recorrido integrado
mediante interfaz 10-Link®
Tipo de fijacion Acelegir:
Con rosca interior y casquillo para centrar
Con taladro pasante y casquillos para centrar
Conexion eléctrica 5 pines
Cable con conector
M12x1
Posicion de montaje Cualquiera
Peso del producto 296¢g 532¢g 904 g
1) Con la frecuencia de ciclo maxima, la pinza se calienta a mas de 60 °C.
Datos eléctricos
Tamafio 16 20 25
Tipo de motor Servomotor DC
Tension nominal de funciona- | 24V
miento DC
Fluctuaciones de tension ad- | +/- 10%
misibles
Consumo de corriente max.? [ 1A 2A

1) Durante el recorrido.

Pinza paralela EHPS




Pinza paralela EHPS

Hoja de datos

Condiciones de funcionamiento y del entorno

Temperatura ambiente 5...60°C

Grado de proteccion IP40

Nivel de presion acstica <70 dB(A)

Clase de resistencia a la corro- | 1 - riesgo de corrosion bajo
sion CRCY

Marcado CE (véase la declara-
cion de conformidad)?

Seg(in Directiva de maquinas CEM de la UE
Seg(in la Directiva RoHS de la UE

Marcado UKCA (véase la decla-

racion de conformidad)

Segiin la normativa del Reino Unido sobre CEM
Seg(in la normativa RoHS del Reino Unido

Simbolo KC KC-CEM
Certificacion RCM
Intervalos de lubricacion para | 2

componentes guiados

1) Clase de resistencia a la corrosion CRC 1 segtin la Norma Festo FN 940070

Riesgo de corrosion bajo. Aplicacion en interiores secos o proteccion para el transporte y el almacenamiento. También se aplica a las piezas que se encuentran detras de las tapas, en la zona interior no visible, o bien a las piezas que se

cubren durante la aplicacion (por ejemplo, los pernos de accionamiento).
2) Més informacion www.festo.com/sp d Certificados.

Especificaciones técnicas 10-Link®

10-Link®, compatibilidad con
SI0-Mode

No

10-Link®,
Communication mode

COM3 (230,4 kbaudios)

10-Link®, Port class Device B

10-Link®, niimero de puertos | Device 1

10-Link®, ancho de datos de | 8 byte

proceso OUT

10-Link®, contenido de los da- | 16 bit (ControlWord)

tos de proceso OUT 16 bit (GrippingPosition)

8 bit (GrippingForce)

8 bit (GrippingMode)

8 bit (GrippingTolerance)
8 bit (WorkpieceNo)

10-Link®, ancho de datos de
proceso IN

6 byte

10-Link®, contenido de los da-

16 bit (ActualPosition)

tos de proceso IN 16 bit (ErrorNumber)
16 bit (StatusWord)

10-Link®, duracién miima de |5 ms

ciclo

Protocolo 10-Link®

10-Link®, versidn de protocolo | DeviceV 1.1

Materiales

Material del cuerpo

Aleacion forjada de aluminio anodizado, Aluminio, anodizado

Material de las mordazas

Acero inoxidable de alta aleacion

Conformidad PWIS

VDMA24364-B2-L

Nota sobre el material

Conformidad con la Directiva RoHS

Idoneidad para la produccién
de baterias de iones de litio

No pueden utilizarse metales con mas de un 5 % de cobre en masa. Excepciones: placas de circuito impreso, cables, conectores eléctricos y bobinas

Tiempos de apertura y de cierre en funcion de la posicion 1 ... 4

Los tiempos de apertura y cierre indicados se han medido con la pinza montada en vertical, las mordazas hacia arriba y sin dedos de sujecion.

EHPS: 16 /20 / 25

Posicion 1: 337 ms / 470 ms / 580 ms
Posicion 2: 291 ms / 408 ms / 507 ms
Posicion 3: 271 ms /362 ms [ 449 ms
Posicion 4: 245 ms [ 295 ms [ 404 ms

6 & www.festo.com/catalogue/...
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Hoja de datos

Valores caracteristicos de carga estatica en las mordazas

Las fuerzas y los pares admisibles indicados se aplican a una mordaza. Incluyen
el brazo de palanca, las fuerzas de peso adicionales ocasionadas por la pieza o
los dedos externos de la pinza y las fuerzas de aceleracion que se producen du-
rante el movimiento. Para calcular los pares, hay que tener en cuenta a posicion
0 del sistema de coordenadas (ranura guia de las mordazas).

Tamano 16 20 25
Fuerza estatica Fz maximaen | 200N 325N 450N
la mordaza

Momento estatico Mx maximo |7 Nm 13 Nm 28 Nm
en la mordaza

Momento estatico My maximo | 4,4 Nm 8 Nm 16 Nm
en la mordaza

Momento estatico Mz maximo |7 Nm 13 Nm 28 Nm
en la mordaza

Momento de inercia de la masa

Con las siguientes condiciones:

e Elpunto de referencia es el eje central
e Sin dedos de sujecion externos

e En estado descargado

Tamano 16 20 25
Conexidn de robot Sin

Momento de inercia de la ma- | 0,78 kgcm? 2,02 kgem? 5,24 kgcm?
sa

Fuerza de sujecion total F en funcion del brazo de palanca x, de la posicion de montaje horizontal, de la pinza externa/interna y de la posicion 1 ...4

N Las fuerzas maximas alcanzables se refieren exclusivamente a la sujecion céntri-
/{ \\ ca de componentes no elasticos. La posicion y la fuerza de sujecion no se reajus-
é Ié tan. El disefio de las mordazas tiene una gran influencia en las fuerzas que pue-
= x den alcanzarse.
© - Para situaciones de agarre especiales, puede ser necesario enviar otra sefial de
T L agarre (max. 3 veces en un sentido).

2024/11 & www.festo.com/catalogue/... 7
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Hoja de datos

EHPS-16: pinza externa, horizontal
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EHPS-16: pinza interior, horizontal
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EHPS-20: pinza externa, horizontal
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1 =Posicion 1
2 = Posicion 2
3 = Posicion 3
4 = Posicion 4

Brazo de palanca: 25 mm /45 mm / 65 mm
Fuerza de sujecion a:

Posicion 1: 98 mm / 68 mm / 54 mm
Posicion 2: 116 mm / 84 mm / 62 mm
Posicion 3: 132 mm /92 mm /70 mm
Posicion 4: 154 mm / 106 mm / 78 mm

1 =Posicion 1
2 = Posicion 2
3 = Posicion 3
4 = Posicion 4

Brazo de palanca: 25 mm / 45 mm / 65 mm
Fuerza de sujecion a:

Posicion 1: 72 mm / 58 mm / 46 mm
Posicion 2: 96 mm /72 mm / 56 mm
Posicion 3: 108 mm / 84 mm / 62 mm
Posicion 4: 130 mm / 96 mm / 74 mm

1 =Posicion 1
2 = Posicion 2
3 = Posicion 3
4 = Posicion 4

Brazo de palanca: 45 mm /65 mm / 95 mm
Fuerza de sujecion a:

Posicion 1: 88 mm /70 mm / 56 mm
Posicion 2: 122 mm /90 mm / 70 mm
Posicion 3: 156 mm / 114 mm / 82 mm
Posicion 4: 218 mm / 154 mm / 110 mm
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EHPS-20: pinza interior, horizontal
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EHPS-25: pinza externa, horizontal
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Pinza paralela EHPS

1 = Posicion 1
2 = Posicion 2
3 = Posicion 3
4 = Posicion 4

Brazo de palanca: 45 mm /65 mm /95 mm
Fuerza de sujecion a:

Posicion 1: 68 mm / 56 mm / 46 mm
Posicién 2: 96 mm / 74 mm / 58 mm
Posicion 3: 120 mm / 92 mm /72 mm
Posicion 4: 174 mm /128 mm / 96 mm

1 =Posicion 1
2 = Posicion 2
3 = Posicion 3
4 = Posicion 4

Brazo de palanca: 50 mm /80 mm / 110 mm
Fuerza de sujecion a:

Posicion 1: 148 mm / 98 mm /70 mm
Posicion 2: 204 mm / 140 mm / 96 mm
Posicion 3: 260 mm / 176 mm / 118 mm
Posicion 4: 312 mm / 204 mm / 140 mm

1 =Posicion 1
2 = Posicion 2
3 = Posicion 3
4 = Posicion 4

Brazo de palanca: 50 mm /80 mm / 110 mm
Fuerza de sujecién a:

Posicion 1: 138 mm / 106 mm / 80 mm
Posicion 2: 192 mm / 146 mm / 106 mm
Posicion 3: 250 mm / 178 mm / 128 mm
Posicion 4: 312 mm /222 mm / 156 mm
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Hoja de datos

Fuerza de sujecion total F en funcion del brazo de palanca x, de la posicion de montaje vertical, de la pinza externa/internay de la posicion 1....4
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EHPS-16: pinza externa, vertical
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EHPS-16: pinza interior, vertical
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Las fuerzas maximas alcanzables se refieren exclusivamente a la sujecion céntri-
ca de componentes no elasticos. La posiciony la fuerza de sujecién no se reajus-
tan. El disefio de las mordazas tiene una gran influencia en las fuerzas que pue-
den alcanzarse.

Para situaciones de agarre especiales, puede ser necesario enviar otra sefial de
agarre (max. 3 veces en un sentido).

1 =Posicion 1
2 = Posicion 2
3 = Posicion 3
4 = Posicion 4

Brazo de palanca: 15 mm / 45 mm /75 mm
Fuerza de sujecion a:

Posicion 1: 118 mm / 82 mm / 50 mm
Posicion 2: 158 mm / 102 mm / 62 mm
Posicion 3: 178 mm / 114 mm /72 mm
Posicion 4: 214 mm / 138 mm / 84 mm

1 =Posicion 1
2 = Posicion 2
3 = Posicion 3
4 = Posicion 4

Brazo de palanca: 15 mm /45 mm / 75 mm
Fuerza de sujecion a:

Posicion 1: 110 mm / 90 mm / 66 mm
Posicion 2: 134 mm /108 mm / 74 mm
Posicion 3: 152 mm / 122 mm / 84 mm
Posicion 4: 178 mm / 138 mm / 94mm
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EHPS-20: pinza externa, vertical

350

300

250

200 - e

FH [N]
1
/

150 e e

1

100 el

/i
[

50
0

0 10 20 30 40 50 60 70 80 90

X [mm]

100

—
- )

— 3

LI LI Y

EHPS-20: pinza interior, vertical
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EHPS-25: pinza externa, vertical
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Pinza paralela EHPS

1 = Posicion 1
2 = Posicion 2
3 = Posicion 3
4 = Posicion 4

Brazo de palanca: 15 mm /55 mm /95 mm
Fuerza de sujecion a:

Posicion 1: 132 mm / 94 mm / 64 mm
Posicion 2: 182 mm / 120 mm / 80 mm
Posicion 3: 226 mm / 150 mm / 98 mm
Posicion 4: 306 mm / 194 mm / 124 mm

1 =Posicion 1
2 = Posicion 2
3 = Posicion 3
4 = Posicion 4

Brazo de palanca: 35 mm /65 mm /95 mm
Fuerza de sujecion a:

Posicion 1: 94 mm /76 mm / 62 mm
Posicion 2: 128 mm / 100 mm / 76 mm
Posicion 3: 160 mm / 126 mm /92 mm
Posicion 4: 220 mm / 162 mm / 124 mm

1 =Posicion 1
2 = Posicion 2
3 = Posicion 3
4 = Posicion 4

Brazo de palanca: 15 mm /65 mm /115 mm
Fuerza de sujecién a:

Posicion 1: 176 mm / 130 mm / 90 mm
Posicion 2: 298 mm / 194 mm / 128 mm
Posicion 3: 388 mm / 250 mm / 166 mm
Posicion 4: 462 mm / 280 mm / 190 mm
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Hoja de datos

EHPS-25: pinza interior, vertical
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1 =Posicion 1
2 = Posicion 2
3 = Posicion 3
4 = Posicion 4

Brazo de palanca: 45 mm /75 mm / 115 mm
Fuerza de sujecion a:

Posicion 1: 152 mm /132 mm / 114 mm
Posicién 2: 242 mm /200 mm / 162 mm
Posicién 3: 326 mm / 266 mm / 198 mm
Posicion 4: 406 mm /314 mm /228 mm

Fuerza de sujecion F por mordaza en funcion del brazo de palanca xy de la excentricidad ay b

b

[ 11

Solucion
x = Va? +b% =+20% + 252=32mm

Ejemplo de calculo:

Valores conocidos:

Distanciaa =20 mm

Distanciab = 25 mm

Incégnita:

La fuerza de sujecién en posicion 4 con una EHPS-16-A utilizada como pinza exte-
riory en posicién de montaje horizontal.

Para calcular el brazo de palanca x en caso de sujecidn excéntrica, debe aplicarse
la formula mostrada a continuacion.

A partir del grafico se obtiene un valor de FH = aprox. 140 N para la fuerza de su-
jecion.




Dimensiones

Dimensiones — Pinza
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Pinza paralela EHPS

Dimensiones
B1 B2 B3 D1 D2 D3 D4 H1 H2
@ @
+0,03 +0,05 H8 H8 +0,1
EHPS-16 26 10 16 7 3 M4 M4 99,5 78
EHPS-20 32 12 16 7 4 M4 M4 118,5 93,5
EHPS-25 39 15 16 9 4 M6 M5 139,5 110
H3 HaD H5 H6 H7D HgD H9 H10 H11
+0,2
EHPS-16 55 7,5 82 59,8 4,5 11 14,5 10 13
EHPS-20 64 7,5 98,5 69 5,5 14 21,6 12,5 32
EHPS-25 75 12,5 112 80 7 16 28,6 15 39
L1 L2 L3 L4 L5Y L6 L7 T1 T2 =1
+0,3 +1 +0,5 +0,05 +0,1 min.
EHPS-16 53,8 53,8 33,8 10,5 25 300 7,5 1,6 9,5 1,5
EHPS-20 65 65 39 12,5 25 300 7,5 1,6 9,5 1,5
EHPS-25 79,4 79,4 47,4 15 29 300 7,5 2,1 12 2

1) Tolerancia del taladro centrador 0,02 mm / tolerancia de la rosca 0,1 mm

14
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Dimensiones

Dimensiones — Con conexion de robot
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Descargar datos CAD & www.festo.com
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B1 H1 H2 L1
EHPS-16 26 108,5 98,5 53,8
EHPS-20 32 127,5 115 65
EHPS-25 39 148,5 133,5 79,4



https://www.festo.com/catalogue/ehps

Pinza paralela EHPS

Referencias de pedido

Referencias de pedido

Tamano Protocolo de bus/accio- | Conexion de robot N.2 art. Tipo
namiento
16 Sin Sin 8070832 | EHPS-16-A
Brida ISO 9409-1-50-4- 8210808 | EHPS-16-A-RA50
M6
10-Link® Sin 8103809 | EHPS-16-A-LK
20 Sin 8070831 EHPS-20-A
Brida 1SO 9409-1-50-4- 8210809 | EHPS-20-A-RA50
M6
10-Link® Sin 8103810 | EHPS-20-A-LK
25 Sin 8070830 | EHPS-25-A
Brida ISO 9409-1-50-4- 8210810 | EHPS-25-A-RA50
M6
10-Link® Sin 8103811 EHPS-25-A-LK

Transporte de placas microtituladoras

e Adecuado para:EHPS-16

e las mordazas de agarre especialmente desarrolladas permiten la recogida y el
transporte de placas microtituladoras (para formatos SBS/ANSI).

e (consulte los accesorios para obtener informacion sobre pedidos)




Pinza paralela EHPS

Cuadro general de periféricos

Cuadro general de periféricos

Accesorios - Link
Tipo/cddigo del pedido Descripcion
[1] Pinza paralela EHPS Pinza eléctrica & ehps
[2] Sensor de proximidad SMT-8G e Sensor de proximidad magnético, para ranuraen T 18
e Para detectar la posicion de las mordazas
2] Transmisor de posicion SMAT-8M Detecta continuamente la posicion de las mordazas. Dispone de una salida analdgica con una sefial de | 19
salida proporcional a la posicion de las mordazas
3] Casquillo para centrar ZBH e Para centrar los dedos de agarre en las mordazas 18
® Los 4 casquillos para centrar estan incluidos en el suministro.
[4] Cable de conexion NEBU-M12 Para controlar la pinza paralela 18
[5] Casquillo para centrar ZBH e Para centrar la pinza durante el ensamblaje 18

e | 0s 2 casquillos para centrar estan incluidos en el suministro.

2024/11 & www.festo.com/catalogue/... 17
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Accesorios
Casquillo para centrar ZBH-7
Descripcion Material del cas- | Tamafio del de- | Peso del produc- | N.2art. Tipo
quillo posito to
\ para tamafnos Acero 10 lg 8146544 | ZBH-7-B
16, 20
Casquillo para centrar ZBH-9
Descripcion Material del cas- | Tamafo del de- | Peso del produc- | N.2art. Tipo
quillo posito to
paratamafio 25 | Acero 10 2g 8137184 | ZBH-9-B
)
Cable de conexion NEBU, recto
Conexion eléctri- | Conexion eléctri- | Conexion eléctri- | Longitud del ca- | N.2art. Tipo
cal,técnicade |ca2,técnicade |ca2,cantidadde |ble
conexion conexion contactos/hilos
M12x1, codifica- | M12x1, codifica- | 5 5m 574321 NEBU-M12G5-E-5-Q8N-M12G5
cion A segin cion A segin 7,5m 574322 | NEBU-M12G5-E-7.5-Q8N-M12G5
EN 61076-2-101 | EN 61076-2-101
Extremo abierto | 4 2,5m % 8078239 | NEBA-M12G5-U-2.5-N-LE4
5m % 8078240 | NEBA-M12G5-U-5-N-LE4
Sensor de proximidad para ranura en T, magnetorresistivo Enlace & smt
Tipo de fijacion | Salida Conexion eléctri- | Longitud del ca- | N.2art. Tipo
cal,tipodeco- |ble
nexion
Atornillado, Se NPN Cable 2,5m Y 574338 SMT-8M-A-NS-24V-E-2,5-0E
puede insertar Cable con conec- | 0,3m * 574339 SMT-8M-A-NS-24V-E-0,3-M8D
en la ranura des- tor
dearriba PNP Cable 2,5m s 574335 | SMT-8M-A-PS-24V-E-2,5-OF
Cable con conec- | 0,3 m & 574334 SMT-8M-A-PS-24V-E-0,3-M8D
tor
Sensor de proximidad para ranura en T, magnetorresistivo Enlace & smt
Tipo de fija- | Salida Sentidode | Conexion Longitud del | N.2art. Tipo
cién salidadela |eléctrical, |cable
conexion tipo de cone-
Xion
aprisionado | NPN Transversal | Cable 2,5m 8065028 | SMT-8G-NS-24V-E-2,5Q-0E
conranura Cable con co- | 0,3 m 8065027 SMT-8G-NS-24V-E-0,3Q-M8D
enT, Se pue- nector
de insertar PNP Cable 2,5m 547859 SMT-8G-PS-24V-E-2,5Q-0E
longitudinal- Cable con co- | 0,3m 547860 | SMT-8G-PS-24V-E-0,3Q-M8D
mente en la nector
ranura
Cables de conexion NEBU, rectos Enlace & neba
Conexion eléctri- | Conexion eléctri- | Conexion eléctri- | Longitud del ca- | N.2art. Tipo
cal,técnicade |ca2,técnicade |ca2,cantidad de | ble
conexion conexion contactos/hilos
M8x1, codifica- | Extremo abierto |3 2,5m % 8078223 | NEBA-M8G3-U-2.5-N-LE3
é/@ cion A segin 5m % 8078224 | NEBA-M8G3-U-5-N-LE3

EN 61076-2-104
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Pinza paralela EHPS

Accesorios
Cables de conexion NEBU, acodados Enlace &' neba
Conexion eléctri- | Conexion eléctri- | Conexion eléctri- | Longitud del ca- | N.2art. Tipo
ca1,técnicade |ca2,técnicade |ca2,cantidadde |ble
conexion conexion contactos/hilos
M8x1, codifica- | Extremo abierto | 3 2,5m % 8078230 | NEBA-M8W3-U-2.5-N-LE3
W cidn A seglin 5m S 8078231 | NEBA-M8W3-U-5-N-LE3
¢¢%é?§ EN 61076-2-104
Transmisor de posiciones SMAT-8M, para ranuraen T Enlace & smat
Margen de detec- | Salida analdgica | Conexion eléctri- | Longitud del ca- | N.2art. Tipo
cion ca 1, cantidad de | ble
contactos/hilos
W 52mm 0-10V 4 0,3m 553744 SMAT-8M-U-E-0,3-M8D
Cables de conexion NEBU, rectos Enlace & neba
Conexion eléctri- | Conexion eléctri- | Conexion eléctri- | Longitud del ca- | N.2art. Tipo
ca1,técnicade |ca2,técnicade |ca2,cantidadde |ble
conexion conexion contactos/hilos
M8x1, codifica- | Extremo abierto | 4 2,5m % 8078227 | NEBA-M8G4-U-2.5-N-LE4
W ci6n A segn 5m 8078228 | NEBA-M8GA4-U-5-N-LE4
EN 61076-2-104
Cables de conexion NEBU, acodados Enlace ¢ neba
Conexion eléctri- | Conexion eléctri- | Conexion eléctri- | Longitud delca- | N.2art. Tipo
ca1,técnicade |ca2,técnicade |ca2,cantidadde |ble
conexion conexion contactos/hilos
M8x1, codifica- | Extremo abierto | 4 2,5m % 8078233 | NEBA-M8W4-U-2.5-N-LE4
W cion A segiin 5m 8078234 | NEBA-M8W4-U-5-N-LE4
é%%§?> EN 61076-2-104
Fijacion de mordazas para placas microtituladoras
Descripcion Material de la escuadra | Peso del producto N.2art. Tipo
para pinzas instaladas | Acero inoxidable de alta | 100 g 8146633 | EHAA-G1-B18-16-GGA1
horizontalmente aleacion
Fijacion de mordazas para placas microtituladoras
Descripcion Material de la escuadra | Peso del producto N.2art. Tipo
para pinzas instaladas | Acero inoxidable de alta | 95 g 8146634 | EHAA-G1-B18-16-GGA1-AP

verticalmente

aleacion

2024/11
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Pinza paralela EHPS

Accesorios

Mordazas para placas microtitulaadoras

Material de las mordazas

Peso del producto

N.2art.

Tipo

Acero inoxidable de alta aleacion
S
LRy

24,4 g

8119108

DHAS-GG-B18-16-A1
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