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추가 정보

5

1 함께 적용되는 문서

제품 관련 모든 문서 è  www.festo.com/sp.

문서 제품 내용

사용 설명서 적응형 형상 그리퍼 DHEF –

사용 설명서 위치 전송기
SMT-8M-A-...-24V-E-...

–

사용 설명서 비례 압력 레귤레이터 VEAB –

조립 설명서 연결 라인
NEBA-M8G4-U-5-N-LE4

–

조립 설명서 연결 라인
NEBA-M8G3-U-5-N-LE3

–

표 1: 함께 적용되는 문서

2 안전상 유의사항

2.1 안전 지침

– 제품을 임의로 변경하지 않은 원래 상태로만 사용하십시오.
– 제품에 있는 표시를 고려하십시오.
– 제품에서 작업하기 전: 전원을 끈 뒤 무전압 상태를 확인하고 다시 켜지지

않도록 하십시오.
– 제품에서 작업하기 전: 압축공기 공급장치를 끄고 다시 켜지는 일이 없도록

하십시오.
– 제품을 자외선 노출 및 부식 위험이 없는 서늘하고 건조한 곳에 보관하십시

오. 보관 기간은 짧을수록 좋습니다.

2.2 규정에 따른 사용

로봇 키트 장착 적응형 형상 그리퍼는 탑재 하중을 취급하는 작업을 실행하기
위해 로봇에 장착됩니다.

2.3 전문 인력의 자격

제품 관련 작업은 반드시 작업을 평가하고 위험을 인지할 수 있는 전문 인력
에 의해서만 수행되어야 합니다. 전문 인력은 공압 제어 기술을 다루는 데 필
요한 지식과 경험을 보유한 사람입니다.

3 추가 정보
– 기술 관련 문의가 있으면 Festo 지역 담당자에게 연락하시기 바랍니다.
è  www.festo.com.

– 액세서리 및 예비부품 è  www.festo.com/catalogue.

http://www.festo.com/sp
http://www.festo.com
http://www.festo.com/catalogue
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조립

잡기/놓기

똑똑한 잡기

똑똑한 놓기

4 제품 개요

4.1 제품 구성

51 6

2 43

그림 1: 제품 구성

1 적응형 형상 그리퍼 DHEF
2 고정 나사(4개)
3 공압 연결부
4 마운팅 플랜지
5 로봇 플랜지
6 위치 전송기

4.2 기능

이 기능은 로봇 팔이 이동 동작을 실시하지 않을 때 사용됩니다.
– 잡기: 아래쪽 실린더 챔버에 공기가 공급됩니다. 피스톤 로드가 안으로 들어

갑니다.
– 놓기: 위쪽 실린더 챔버에 공기가 공급되면서 아래쪽 실린더 챔버의 공기가

배출됩니다. 피스톤 로드가 밖으로 나옵니다. 이어서 양쪽 실린더 챔버의 공
기가 모두 배출됩니다(중립 위치).

이 기능은 로봇 팔이 이동 동작을 실시할 때 사용됩니다.
– 로봇 팔이 작업물과의 간격을 유지하면 Z축 방향으로 이동합니다.
– 작업물이 감지되고 근접 센서가 작동됩니다.
– 작업물이 감지되면 로봇 팔은 적응형 형상 그리퍼를 Z축을 따라 아래로 내

려 작업물에 접촉시킵니다. 이때 피스톤 로드가 적응형 형상 그리퍼 안으로
들어가면서 캡이 작업물을 감싸 잡습니다.

– 정의된 거리를 이동하고 나면 아래쪽 피스톤 챔버에 공기를 공급해서 피스
톤 로드를 안으로 완전히 당깁니다. 끌어당기는 동작이 진행되는 동안에는
적응형 형상 그리퍼가 더는 아래로 움직이지 않습니다.

잡았던 작업물을 놓으면 그리퍼는 Z축 방향으로 66mm 행정을 완전히 위로
이동합니다. 동시에 위쪽 피스톤 챔버에 압력을 가하여 공기를 공급합니다.
피스톤 로드가 다시 밖으로 나와 작업물을 놓습니다.

5 조립
1 2 3

그림 2: 조립

1 고정 나사(4개)
2 마운팅 플랜지
3 로봇 플랜지
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설치
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1. 로봇 플랜지에 마운팅 플랜지를 정렬하여 배치합니다.
2. 고정 나사를 돌려 넣고 조입니다. 조임 토크: 8Nm ± 20%. 

6 설치

6.1 공압부 설치

1. 푸시인 피팅을 적응형 형상 그리퍼 DHEF의 공압 연결부 (A)와 공압 연결
부 (B)에 돌려 넣고 조입니다. è 1 함께 적용되는 문서.
조임 토크: 1.33Nm ± 20%. 

2. 푸시인 피팅을 적응형 형상 그리퍼 DHEF의 공압 연결부 (C)에 돌려 넣고
조입니다. 조임 토크: 1.33Nm ± 20%. 

3. 솔레노이드 밸브의 다음 공압 연결부에 푸시인 피팅을 돌려 넣고 조입니
다 è 1 함께 적용되는 문서. 조임 토크: 1.33Nm ± 20%. 
– 공압 연결부 (1)
– 공압 연결부 (2)
– 공압 연결부 (4)

4. 솔레노이드 밸브의 다음 공압 연결부에 소음기를 돌려 넣고 조입니다.
– 공압 연결부 (3)
– 공압 연결부 (5)

5. 소음기를 비례 압력 레귤레이터 VEAB의 공압 연결부 (3)에 끼워 넣습니
다 è 1 함께 적용되는 문서.

6. 솔레노이드 밸브와 비례 압력 레귤레이터 VEAB를 로봇 다리의 적절한 위
치에 장착합니다.

7. 공압 연결부를 호스로 서로 연결합니다.

호스 연결 시작부 공압 연결부 호스 연결 종단부 공압 연결부 호스

적응형 형상 그리
퍼 DHEF

(A) 솔레노이드 밸브 (2) PUN-6

적응형 형상 그리
퍼 DHEF

(B) 솔레노이드 밸브 (4) PUN-6

적응형 형상 그리
퍼 DHEF

(C) 비례 압력 레귤레
이터 VEAB

(2) PUN-4

솔레노이드 밸브 (1) 압축공기 공급장
치

– PUN-6

비례 압력 레귤레
이터 VEAB

(1) 압축공기 공급장
치

– PUN-4

8. 로봇 팔을 따라 튜브를 배선합니다.

6.2 전기부 설치

1. 컨트롤러 전원을 차단하고, 뜻하지 않게 다시 켜지는 일이 없도록 확실하
게 안전 조치를 취합니다.

2. 위치 전송기를 홈에 밀어 넣고 고정합니다. 플랜지 쪽과 캡 쪽에 위치 전
송기를 하나씩 배치합니다 è 1 함께 적용되는 문서.

3. 솔레노이드 밸브를 동봉된 연결 라인 NEBA-M8G3-U-5-N-LE3에 연결합
니다 è 1 함께 적용되는 문서.

4. 비례 압력 레귤레이터 VEAB를 동봉된 연결 라인
NEBA-M8G4-U-5-N-LE4에 연결합니다 è 1 함께 적용되는 문서.

연결 라인 배선
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기술 자료

연결 라인 연결

그림 3: 연결 라인 배선

동봉된 벨크로 테이프를 이용하여 연결 라인과 튜브를 로봇 팔 외부에 고
정해서 로봇 내부 케이블에 무리가 가지 않도록 합니다.

정해진 굽힘 반경을 준수하십시오.

로봇의 자유로운 동작이 연결 라인과 튜브로 인해 제한되어서는 안 됩니
다.

1. 동봉된 벨크로 테이프를 잘라 줄입니다.
2. 연결 라인과 튜브를 로봇 팔을 따라 배선합니다.
3. 연결 라인과 튜브를 벨크로 테이프로 고정합니다.

1. 연결 라인을 짓눌리거나 꺾이거나 당겨지지 않도록 배선합니다.
2. 위치 전송기의 연결 라인을 연결합니다 è 1 함께 적용되는 문서.
3. 솔레노이드 밸브의 연결 라인 NEBA-M8G3-U-5-N-LE3을

è 1 함께 적용되는 문서.
4. 비례 압력 레귤레이터 VEAB의 연결 라인 NEBA-M8G4-U-5-N-LE4를 연

결합니다 è 1 함께 적용되는 문서.

7 청소
• 제품 청소에는 깨끗하고 부드러운 천과 소재를 보호하는 세제를 사용하

십시오.

8 기술 자료
DHEF-20-A-RA50

인증, 적합성 선언 è  www.festo.com/sp

위치 전송기(가동 질량) 포함
제품 무게

[g] 485

표 2: 기술 자료

http://www.festo.com/sp
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