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1 Fiche technique

Propriétés générales Minimum Maximum  Unité
é % - - 10 [kq]
Charge utile (par liaison de force) - - 22 [lb]
e utlle (par liaison de forme)
j“i : : 15 [kg]
- - 33 [lb]
A 4 152 [mm]
Diamétre de Externes 0,16 5,98 [pouce]
préhension* s 35 - 176 [mm]
Interne = * 138 - 6,93 [pouce]
. . - . - 0,1 - [mm]
Résolution de position de doigt ] 0,004 ] [pouce]
. e . - 0,1 0,2 [mm]
Précision de répétition de diameétre ] 0,004 0,007 [pouce]
Force de préhension 10 - 240 [N]
Force de préhension (ajustable) 1 - 100 [%]
Vitesse de préhension (changementde
diamétre) - - 125 [mm/s]
Temps de préhension (activation des
freins comprise)** i 500 i [ms]
Maintien de la piece en cas de perte de oui
puissance?
Température de stockage gz ?gz %O(F:]]
Moteur Intégrée, BLDC électrique
Classification IP IP67
. . 156 x 158 x 180 [mm]
Dimensions L, |, 2] 6,14 x 6,22 x 7,08 [pouce]
. 1,15 [ka]
Poids 25 [lb]

* Avec le contenu de la livraison

** Distance de diamétre de 10 mm. Voir également la section Mouvement des doigts et force a

la page 6

Conditions de fonctionnement Minimum Maximum  Unité
Alimentation électrique 20 24 25 [V]
Consommation de courant 43 - 1500* [mA]

) . 5 - 50 [°C]
Température de fonctionnement a1 i 122 [°F]
Humidité relative (sans condensation) 0 - 95 [%]
MTBF calculé (temps de Fonctionnement
moyen entre les pannes) 30000 ) i [Heures]

*600 mA par défaut.
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Doigts

Les doigts fournis peuvent étre montés dans 3 positions différentes pour obtenir différentes
Forcede préhensionson page 5 et différents Diamétre de préhensionson page 6.

La longueur des doigts fournis est de 49 mm (L dans le schéma ci-dessous). Si des doigts
personnalisés sont requis, ils peuvent étre configurés pour s'adapter aux Gripper selon les
dimensions (mm) [pouce] indiquées ci-dessous: Les vis requises sont de M4x8 mm :

2x ¢ 4,50[0,177] THRU ALL
L & 7.50[0.295] ¥ 3,10[0.122]

0
14 -0,050

TL 0.05 [0.00197] | A

{0,551 481002}
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Bout de doigts

Les bouts dedoigts fournis sont répertoriés ci-dessous. Des bouts de doigts différents offriront
différentes Force de préhensionson page 5 et différents Diamétre de préhensions on page 6.

@10 mm en acier
e @13 mm en acier
e @13,5mm ensilicone
e @16,5mm ensilicone

Si des bouts de doigts personnalisés sont requis, ils peuvent étre configurés pour s'adapter aux
doigts du préhenseur selon les dimensions (mm) [pouce] indiquées ci-dessous : Les vis requises
sontde M4x8 mm :

"

M4 - 6H T 8[0,315]

s
A6 B
oS
Q 0
[0,23622 h7 -0,00047]
0
P6h7-0,012
1 [0.05 10,00197]

Dans le graphique ci-dessous, la charge utile maximum autorisée pour un bout de doigt
personnalisé donné, une longueur est indiquée.
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Types de préhensions

Dans ce document, les termes de préhension interne et externe sont utilisés. Ces préhensions
font référence a la maniére dont est saisie la piece de travail.

Préhension externe Préhension interne

ol

Force de préhension

Laforcedepréhension totaledépend fortement del'angle de doigt
0. Pour une préhension interne et externe, plus l'angle de doigt est
faible, plus la force appliquée sera élevée, comme indiqué dans le
graphique ci-dessous.

Bien que les doigts puissent se déplacer de 0 a 180°, la plage
d'angles d'une préhension externe est de 30°-165° et 20°-160°
pour une préhensioninterne
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Graphique tracé a partir de mesures avec un courantde 1 A, le bout des doigts en silicone et
une piece de travail métallique.
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La force totale appliquée dépend de l'angle du doigt, du
courant d'entrée (limité dans la connexion de la bride de ['outil
de certains robots) et du coefficient de frottement entre les
matériaux du bout des doigts et la piece de travail.

NOTE:

Mouvement des doigts et Force
L'action de préhension compte deux phases :

Phase 1: Pour des raisons de sécurité, les doigts se mettront a bouger avec une faible force
(maximum ~50 N) pour éviter d'endommager tout ce qui pourrait étre coincé entre les doigts
du préhenseur et la piéce de travail.

Phase 2: Lorsque le diamétre du préhenseur est trés proche du diameétre cible programmé, le
préhenseur augmente la force de préhension avec la force cible programmée. Aprés la
préhension, un frein est activé (déclic). L'activation du frein, aussi appelée Force de préhension
détectée, peut étre vérifiée dans l'interface utilisateur. Ce frein maintiendra la piece de travail
avec laforceappliquée, sansconsommation d'énergie et en maintenant la piéce en cas de perte
de puissance. Ce frein se désactive automatiquement lorsque le préhenseur exécute une
commande de relachement ou une nouvelle commande de préhension. Lors de la
programmation du préhenseur, le frein peut étre désactivé en utilisant les fonctionnalités
présentes dans l'interface.

Diameétre de préhension

Les différentes configurations du doigt et des bouts de doigts fournis permettent d'offrir une
large plage de diamétres.

zgisgtison de (Br::‘t)de doigt Ell'gglll:nsion de ;Il'zslll:nsion de
externe (mm) interne (mm)

210 10-117 35-135

1 213 7-114 38-138
©16,5 4-111 41 -140
210 26-134 49 - 153

2 213 23 -131 52 -156
©16,5 20-128 55-158
210 44 - 152 65-172

3 213 41 -149 68 —174
?16,5 38-146 71-176

En fonctionde:

e Angledepréhensionexternemini.165° (Pos 1), 163° (Pos 2), 161° (Pos 3) et maxi. 30° (les
3 positions)

e Anglede préhensioninterne mini. 160° et maxi. 30°

Plus on approche de la plage de diamétre maximum, plus l'angle est faible et donc plus la force
est élevée.
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Toutes les dimensions sont exprimées en mm et [pouces].
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