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Scheda dati

Minimo Massimo Unita

Proprieta generali

Tipico

% % - - 10 [ka]
Adattamento forzadel carico utile ) ) 22 [lb]
Adattamento dimensionidi carico utile
/f‘ N - - 15 [kq]
&£ ﬁﬂ - - 33 [lb]
™ 4 152 [mm]
Diamet . Esternos- = 0,16 5,98 [pollici]
iametro presa o 3C - 176 (mm]
* % interno 138 - 6,93 [pollici]
. . . . - 0,1 - [mm]
Risoluzione della posizione del dito ) 0,004 i [pollici]
.. e . - 0,1 0,2 [mm]
Precisione di ripetizione del diametro ] 0,004 0,007 [pollici]
Forza di presa 10 - 240 [N]
Forza di presa (regolabile) 1 - 100 [%]
Velocita di presa (cambio diametro) - - 125 [mm/s]
Tempo di presa (compresal'attivazione |_ )
del freno)** 500 [ms]
Mantiene il pezzo in caso diperditadi S;
alimentazione? :
. . 0 - 60 °c]
Temperatura di conservazione 32 i 122 °F]
Motore BLDC elettrico integrato
Classificazione IP IP67
. . 156 x 158 x 180 [mm)]
Dimensioni[Lung., Larg., @] 6.14 % 6,22 X 7,08 [pollici]
1,15 [ka]
Peso 2.5 [b]

* Con 'oggetto di fornitura

** Distanza di diametro 10 mm. Vedere anche lasezione Movimento e forzadelle ditaalla pagina

6

Condizioni diimpiego

Minimo

Massimo

Alimentazione elettrica 20 24 25 V]
Consumo corrente 43 - 1500* [mA]
Temperatura di esercizio 21 i ?(2)2 %og]]
Umidita relativa (senza condensa) 0 - 95 [%]
MTBF calcolato (vita operativa) 30.000 - - [Ore]

* 600 mA impostata come predefinito.
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Dita

Le dita fornite possono essere montate in 3 posizioni diverse per ottenere diverse Forza di
presa onpage 5 e diversi Diametro di presaon page 6.

La lunghezza del dito fFornito e di 49 mm (L nel disegnoin basso). Se sono necessari polpastrelli
personalizzati, possono essere realizzati per adattarsi alla pinza secondo le dimensioni (in mm)
[pollici] illustrate di seguito. Le viti necessarie sono M4x8mm:

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

TL 0.05 [0.00197] | A

0
14 -0,050

{0,551 481002}
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Puntadelle dita

Le punte delle dita fornite sono elencate di seguito. Punte delle dita diverse consentiranno di
ottenere diverse Forzadi presa on page 5 e diversi Diametro di presaon page 6.

@10 mm in acciaio
e @13 mmin acciaio

e @13,5mminsilicone
e @16,5mminsilicone

Se sono necessarie punte delle dita personalizzate, possono essere realizzate per adattarsi alle
dita della pinza secondo le dimensioni (in mm) [pollici] illustrate di sequito: Le viti necessarie
sono M4x8mm:

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]

Nel grafico seguente, viene mostrato il carico utile massimo consentito per la punta delle dita
personalizzata data una lunghezza.

Lunghezza della punta delle dita rispetto al
carico utile massimo

10

Lunghe
ZZa

Carico utile massimo (Kg)
B

25 30 35 40 45 50 55 60 65 70 75
Lunghezza punta delle dita (mm)
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Tipi di prese

Nel documento vengono utilizzati i termini presa interna ed esterna. Queste prese sono
relative alla modalita di presa del pezzo.

Presainterna
La forza di presa totale dipende fortemente dall'angolo delle dita
0. Sia per la presa interna che per quella esterna, minore € 'angolo

del dito, maggiore & la forza che verra applicata come mostrato nel
grafico seguente.

Presa esterna

ol

Forzadipresa

Sebbene le dita possano spostarsi da 0 a 180 gradi, l'intervallo
dell’'angolo diuna presaesternaé di 30°-165° e quello di una presa
interna e di 20°-160°

Forza massima e Angolo delle dita 6
300

250

N
N
o
o

150

Forzamassima (N)

50

0
20 30 40 50 60 70 80 90 100 110 120 130 140 150 160 170

Angolodelle dita 6 (°)

Grafiﬁo tracciato usando misure con corrente da 1 A, punta delle dita in silicone e un pezzo di
metallo.
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La forza totale applicata dipende dall'angolo del dito, dalla
corrente di ingresso (limitata nella connessione della flangia
dell'utensile di alcuni robot) e dal coefficiente di attrito tra i
materiali delle punte delle dita el pezzo.

NOTA:

Movimento e forza delle dita
L'azione di presa ha due fasi:

Fase 1: Per motivi di sicurezza, le dita inizieranno a muoversi con una forza bassa (massimo ~ 50
!\ll) per evitare di danneggiare tutto cio che potrebbe rimanere bloccato tra le dita della pinzae
il pezzo.

Fase 2: Quando il diametro della pinza € molto vicino al diametro target programmato, la pinza
aumentera la forza di presa con la Forza target programmata. Dopo la presa, verra attivato un
freno (suono “tic”). L'attivazione del freno, nota anche come Forza presa rilevata, pu 0 essere
verificata nella GUI. Questo freno manterra il pezzo con la forza applicata, senza consumo di
energia e trattenendo il pezzo in caso di perdita di alimentazione. Questo freno verra
automaticamente disattivato quando la pinza esegue unrilascio o un nuovo comando di presa.
Durante la programmazione della pinza, il freno pud essere disattivato utilizzando le
funzionalita della GUI.

Diametro di presa

Le diverse configurazioni del dito e della punta delle dita fornite consentono di ottenere
un’'ampia linea di diametri.

Posizione Punta delle Intervallodipresa Intervallo. b di
del dito dita (mm) esterno (mm) z:':"-"!"'o;! intemo
210 10-117 35-135
1 @13 7-114 38-138
216,5 4-111 41- 140
@10 26-134 49 - 153
2 @13 23-131 52-156
?16,5 20-128 55- 158
@10 44-152 65- 172
3 @13 41-149 68 - 174
@165 38-146 71-176
Basato su:

e Angolo per presa esterna: min 165° (Pos 1), 163 ° (Pos 2), 161 ° (Pos 3) e max 30° (tutte e
3 le posizioni)

e Angolo per presainternamin 160° e max 30°

F’iﬂ si awicina all'intervallo di diametro massimo, pitl'angolo & basso e, quindi, maggiore e la
orza.



Scheda dati @rObOt

101,96[4,014

@71[2,795]

== =al

r@b@ﬁi
vy
-
fck S
O —_—
o 29,
5 B
3
|
\
—— AN
157,97[6,219
©180,50(7,106]
$110]4,331

7
as
AN

95(3,740]

138,75/5,463)

Tutte le dimensionisono in mm e [pollici].
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