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Parametry podstawowe Minimum Typowe Maksimum Jednostka
5 % - - 10 [kq]
Udzwig w chwycie pionowym ) ) 22 [lb]
Udzwig w chwycie pozi Jél - - 15 [kg]
g w chwycie poziomym ] ] 33 [1b]
A 4 152 [mm]
¢rednica Zewngtrzna e 0,16 5,98 [cale]
pochwycenia* b 35 - 176 [mm]
Wewnetrzna * * 138 - 6,93 [cale]
. 4 2 . . - 0,1 - [mm]
Rozdzielczos$¢ pozycjonowania palca ) 0.004 i [cale]
Doktadnos$¢ powtarzania Srednicy 8’(1)04 8’(2)07 %grl::]]
Sita pochwycenia 10 - 240 [N]
Sita pochwycenia (regulowana) 1 - 100 [%]
Predkos¢ pochwytywania (zmiana
$rednicy) - - 125 [mm/s]
Czas pochwytywania (w tym aktywadja ) )
blokady)** 500 [ms]
Utrzymuje obrabiany przedmiot przy Tak
utracie zasilania?
. 0 - 60 [°C]
Temperatura przechowywania 32 ) 122 [°F]
Silnik Zintegrowany, elektryczny BLDC
Klasyfikacja IP IP67
wymi , 156 x 158 x 180 [mm]
ymiary (wys. X szer. x $r.) 6.14 x 6,22 X 7,08 [cale]
1,15 [kg]
Masa 2.5 [1b]

* W zakresie dostawy

** Odlegtosc Srednicy 10 mm. Patrz takze punkt Ruch palcéwi sita na stronie 6

Warunki eksploatacji Minimum Typowe Maksimum Jednostka
Zasilanie 20 24 25 [V]

Pobér pradu 43 - 1500* [mA]
Temperatura otoczenia podczas 5 - 50 °C
eksploatacji 41 - 122 [°F]
Wilgotnos$¢ wzgledna (bez kondensacji) |0 - 95 [%]
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- [godz.]

Arkusz danych

Obliczony sredniczas bezawaryjnej pracy, 30 000
MTBF (w okresie eksploatacji)

*Ustawienie domysine 600 mA.

Palce

Dostarczone palce mozna montowac w 3 pozycjach, aby uzyskal rézne wartosci Sita
pochwycenia on page 5 oraz Srednicapochwytywania on page 6.

Dostarczane sg palce o dtugosci 499 mm (dt. na rysunku ponizej). Jesli wymagane s3
niestandardowe palce, moga one zosta¢ dostosowane do wymiaréw chwytaka (mm)[cale]

podanych ponizej: Wymagane sq $ruby M4x8mm:

2x § 4,50[0,177] THRU ALL
L1 & 7.50[0.295] T 3,10[0.122]

TL 0.05 [0,00197] [ A
Su, oy .
L - " |

0
14 -0.050

[0,551 48.002}
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Koncowki palcow

Dostarczane kofncoéwki palcow podano ponizej. Rézne palce umozliwiaja uzyskanie réznychsita
pochwycenia on page 5 0raz Srednicapochwytywania on page 6.

e @10 mm stal
e @13 mm stal
e @13,5mm silikon
e @16,5mm silikon

Jesliwymagane sg niestandardowe korcéwki palcow, moga zosta¢ dostosowane do wymiaréw
palcéw chwytaka (mm)[inch] podanych ponizej: Wymagane sg sruby M4x8mm:

¢

M4 - 6H T 8[0,315]

00\& 1+
O 0
[0,23622 h7 -0,00047]
0
G éh7-0,012
1 ]0.05 [0,00197]

Na wykresie ponizej wskazano maksymalny udzwig niestandardowych koncéwek palcéw w
zaleznosci od dtugosci.

Dtugos¢ koncoéwki palca a maksymalny udzwig

Maksymalny udzwig (kg)

25 30 35 40 45 50 55 60 65 70 75
Dtugos¢ koncowki palca (mm)
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Sposoby pochwycenia

W dokumencie uzyto terminéw ,pochwycenie wewnetrzne” i ,,pochwycenie zewnetrzne”.
Wskazujg one sposéb pochwycenia obrabianego przedmiotu.

Pochwycenie zewnetrzne Pochwycenie wewnetrzne

ol

Sita pochwycenia

taczna sita pochwycenia w duzym stopniu zalezy od kata palca (6).
Jak pokazano na rysunku ponizej, zaréwno w przypadku
pochwycenia wewnetrznego, jak i zewnetrznego, im mniejszy jest
kat palca, tym wyzsza jest przytozonasita.

Pomimo ze palce mogg poruszac sie w zakresie od 0° do 180°,
zakres kata dla pochwytywania zewnetrznego to 30°-165°, a dla
chwytu wewnetrznego 20°-160°

Maksymalna sita i kat palca ©
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Rysunek przedstawia pomiary dla natezenia 1 A, silikonowych kofncéwek palcoéw i metalowego
przedmiotu obrabianego.
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taczna przytozona sita zalezy od kata palcéw, natezenia
wejsciowego (ograniczonego w przypadku niektérych ztacz
kotnierzy narzedzi robotéw) oraz wskaznika tarcia pomiedzy
materiatem koncéwek palcéw i obrabianego przedmiotu.

UWAGA:

Ruch palcow isita
Operacja pochwytywania sktada sie z dwoch faz:

Faza 1: Ze wzgledbéw bezpieczenstwa palec zaczynaruch z niska sitag (maksymalnie ~50 N), aby
unikna¢ uszkodzenia elementéw, ktére mogtyby zostac¢ zakleszczone pomiedzy palcami
chwytaka i obrabianym przedmiotem.

Faza 2: Kiedy srednica chwytaka zbliza sie do zaprogramowanej srednicy docelowej, chwytak
zwieksza site, aby pochwyci¢ przedmiot z zaprogramowang sitg docelowa. Po pochwyceniu
aktywowana jest blokada (odgtos tykniecia). Aktywacje blokady, okreslang tez terminem
~wykrycie sity pochwycenia”, mozna sprawdzi¢ z poziomu interfejsu GUI. Blokada umozliwia
utrzymanie przedmiotu z przytozong sitg bez zasilania ijego utrzymanie w razie utraty zasilania.
Blokada ta jest automatycznie wytaczana, kiedy chwytak wykonuje operacje zwalniania lub w
razie nowego polecenia pochwytywania. Podczas programowania chwytaka blokade mozna
wytaczyc za posrednictwem funkcji dostepnych w GUI.

Srednica pochwytywania

Rézne konfiguracje dostarczonych palcéw i koncéwek palcédw umozliwiajg uzyskanie szerokiej
gamy srednic.

Zakres Zakres
Pozycja Koncowka pochwytywania pochwytywania
palca palca(mm) zewnetrznego wewnetrznego
(mm) (mm)
@10 10-117 35-135
1 @13 7-114 38-138
@ 16,5 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
3 213 41-149 68-174
@ 16,5 38-146 71-176

Na podstawie:

e Maksymalny kat pochwytywania zewnetrznego 165° (poz. 1), 163° (poz.2), 161° (poz. 3) i
kat minimalny 30° (wszystkie 3 pozycje)

e Kat pochwytywania wewnetrznego: maks. 160° i min. 30°

Im wartos¢ srednicy jest blizsza maksimum zakresu, tym mniejszy jest kata, a co za tym idzie
tym wyzsza jest sita.
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Wszystkie wymiary podane sq wmm i [calach].
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