1. Konstruktionsprojekt fiir die Techniker

Es soll ein Greifer, nach der unteren Prinzipskizze, konstrulert werden .

Dle Greiferbacken dffnen sich Indem dle Kolbenstange nach unten verschoben
wird. Wenn die Kolbenstange sich nach oben bewegt zleht ein Federsystem dle
Backen wieder in die Ausgangsstellung zuriick - In der gegriffen wird. Dle Kraft zum
Grelfen wird als gering angesehen. .,
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Der Kunde will eine

Gesamtzeichnung und zum Fertigen notwendige Einzelteilzeichnungen
Stiickliste

Die Konstruktion soll so einfach wie moglich sein (Kosten gering)

Die Einbaubreite betragt 25 mm

Hohe Oberkante Grundplatte bis Greiferende 110 mm

Beweglicher Zangenschenkel mit Greiferbacke soll 80 mm lang sein
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