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INTELLIGENTE =
PERIPHERIEN FUR ROBOTER

Fliigemechanismus

Bestellbeispiel

FM -100 - P - 4/43 - NBR

Typ
BaugroBe

Bauform

G = Standard

U = mit Uberlastschutz

P = mit Pneumatikzylinder ——

V = mit Verdrehsicherung
Anzahl Elastomere
Shoreharte (35, 43, 53)
Elastomertyp

NBR = Perbunan

Funktionsprinzip

Der Positionsausgleich wird durch speziell entwickel-
te Elastomerelemente ermdglicht. Tritt ein Positions-
versatz auf, wird das zu fligende Werksttick durch die
auftretenden Reaktionskrafte automatisch so bewegt,
dass ein Verklemmen und Verkanten der Fligepartner
verhindert wird. Die maximale Ausgleichsbewegung
wird bestimmt durch die GréBe der Einflihrschrage

FM-SERIE

an den Flgepartnern sowie der maximalen Aus-
gleichsbewegung der Elastomerelemente. Die Aus-
gleichsrichtung erfolgt horizontal in x-y-Ebene und
bei Winkelausgleich um die x-,y-,z-Achse. Nach einer
Auslenkung kehrt das Element durch Eigenzentrie-
rung in die Ausgangsstellung zuriick.

Konuseinsatz

Kolbenstange

Kolben

Verriegelungspilz Abdichtteil

Greiferseite

Elastomerelement

Verdrehsicherung
(Option -V)

Roboterseite

SCHNITT FM-160-V




Fligemechanismus

ALLGEMEINE GRUNDDATEN

Betriebsdruck min:
Betriebsdruck max:
Wartung:
Temperaturbereich:
Antrieb:

Material:

Toleranzangabe Gewinde:

Toleranzangabe
Passstiftbohrung:

3,5 bar

8 bar

Siehe Betriebsanleitung

5°C-80°C (hoher auf Anfrage)

Pneumatisch

Gehduse hochfestes Aluminium hardcoatiert/
teilweise geharteter Stahl/

Funktionsteile geharteter Werkzeugstahl

+/-0,1

+/- 0,02

ANWENDUNG HORIZONTAL / VERTIKAL

FM-SERIE

Horizontale Anwendung

Nur nach Riicksprache mit Vertrieb einzusetzen.

Vertikale Anwendung




i?_ FM-50, 80, 100, 125, 160, 200, 250, 300

PERIPHERIEN FUR ROBOTER

Auswahl der geeigneten Elastomerkombinationen

Anzahl und Shorehdrte der Elastomere bestimmen
die Riickstellkraft bei einer Auslenkung. Grobe Richt-
werte flr die Steifigkeit finden Sie in folgender Tabel-
le als Federkonstanten Kx, Ky, Kz.

Anzahl der Elastomere/Shore St(.lxe'r;)tedf/‘l%lﬁit Q)ELE;ISNt/erir?nquEi:z) N Zul. Zug- bzw. Druckkraft
3/35 30 1400 400
3/43 40 1600 400
3/53 80 2400 550
4/35 40 1850 550
4/43 50 2100 800
4/53 100 3200 800
6/35 60 2800 800
6/43 80 3200 800
6/53 160 4800 800
12/43 160 6400 2000
12/53 160 6400 2000
24/53 320 12800 4000

Auswahl der Shorehdirte
Wir empfehlen zunéchst von Elastomeren der Shorehérte 43 auszugehen.
Ausnahmen:

- Sind moglichst niedere Ausgleichskrafte gefordert — Shoreharte 35

- Bei schweren, langen Teilen bzw. hohe Fligekrafte — aus Stabilitdtsgriinden Shoreharte 53
Wir untersiitzen Sie gerne in lhrer Auswahl.

Anzahl der Elastomerelemente

Bei hohen Teilgewichten und schnellen Verfahrbewegungen empfehlen wir
aus Stabilitatsgriinden die groBtmoégliche Anzahl von Elastomerelementen
innerhalb einer Baureihe auszuwahlen.

Umgebungsbedingungen

Kommen die Elastomerelemente mit Emulsionen, Olen oder sonstigen Chemikalien
in Verbindung, bitten wir um Riicksprache, da in diesen Fallen spezielle Elastomere
aus Perbunan einzusetzen sind.

Wichtig: Beim Einsatz in Werkzeugmaschinen missen Perbunanelastomere
eingesetzt werden, da diese gegen KiihImittel resistent sind.



i? Bauformen

PERIPHERIEN FUR ROBOTER

~FM-G": Grundversion

Einfachste Bauform, bei der zwei Flansche durch die
Elastomerelemente verbunden sind. Diese Versi-
on wird bei kleinen Massen und langsamen Bewe-
gungsablaufen eingesetzt.

~FM-U": Uberlastschutz

Zwei Uberlastbolzen begrenzen beim Fiigen ein zu
starkes Auslenken. Der Einbau eines Uberlastschut-
zes ist die einfachste Moglichkeit ein zu starkes
Schwingen zu vermeiden.

»FM-P”: Pneumatikzylinder

Die Nachgiebigkeit kann durch einen integrierten
Pneumatikzylinder arretiert werden. Diese Bauform
sollte bei kurzen Taktzeiten, groBen Massen von
Greifer und Teil, sowie bei allen Fligeoperationen
die horizontal bzw. unter einem Winkel stattfinden,
eingesetzt werden. (Schutzrechte sind angemeldet)

»~FM-V*: Verdrehsicherung

Durch einen Viergelenkmechanismus wird eine
Drehung um die Fligeachse bei Einwirken von Tor-
sionsmomenten verhindert. Diese Bauform sollte
bei der Ubertragung von Torsionsmomenten, bzw.
wenn Tragheitskrafte bei Dreh- und Schwenkbe-
wegungen zu Torsionsmomente fiihren, eingesetzt
werden. Der Fiigemechanismus mit Verdrehsiche-
rung eignet sich besonders fiir Prazisionsfligeauf-
gaben mit Ubergangs- oder Presspassungen. Die
Option V" beinhaltet Option ,P“ (Schutzrechte sind
angemeldet)






