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Propriedades gerais Minimo Normal Maximo Unidade
% % - - 10 [kq]
Encaixe de forca da carga atil - - 22 [lb]
| N
Encaixe da forma da carga util 33 15
A 4 152 [mm]
Dismetro de Externoe e 0,16 5,98 [polegadas]
aperto* (™ 35 - 176 [mm]
Interno ** 138 - 6,93 [polegadas]
Resolucdo da posicdo dos dedos 8'(1)04 EpmoTe]gadas]
- . s - 0,1 0,2 [mm]
Precisdo da repeticao de didametro i 0,004 0,007 [polegadas]
Forca de aperto 10 - 240 [N]
Forca de aperto (ajustavel) 1 - 100 [%]
Velocidade de aperto (alteracdo do
didmetro) - - 125 [mm/s]
Tempo de aperto (incluindo a ativacdo do| _ )
travao)** 500 [ms]
Segurar a peca de trabalho em caso de Sim
perda de poténcia?
Temperatura de armazenamento gz ?(2)2 FE]]
Motor BLDCintegrado e elétrico
Classificacao IP IP67
. - 156 x 158 x 180 [mm]
Dimensdes [C, L, 2] 6,14 X 6,22 X 7,08 [polegadas]
1,15 [ka]
Peso 2.5 [1b]

* Com o ambito da entrega

** Distancia de didmetro de 10 mm. Consulte também a sec¢do Movimento e forcados dedos na

pagina 6

Condi¢oes de funcionamento Minimo Normal Maximo Unidade
Fonte de alimentacao 20 24 25 V]
Consumo de corrente 43 - 1500* [mA]
Temperatura de funcionamento 21 i ?gz %ol(::]]
Humidade relativa (sem condensacao) 0 - 95 [%]
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| MTBF calculado (vida atil) 130 000 |- - [[Horas] |
*Predefinicdo de 600 mA.

Dedos

Os dedos fornecidos podem ser montados em 3 posi¢oes diferentes para alcancar diferentes
Forca de apertoson page 5 e diferentes Diametro de apertos on page 6.

O comprimento dos dedos é de 49 mm (L no esquema abaixo). Se for necessario utilizar dedos
personalizados, estes podem ser ajustados ao Gripper de acordo com as dimensdes (mm)
[polegadas] apresentadas abaixo. Os parafusos necessarios sao M4x8 mm:

2x ¢ 4,50[0,177] THRU ALL
L & 7.50[0.295] ¥ 3,10[0.122]
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14 -0,050

Y{L 0.05 [0.00197] [ A
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Pontas dos dedos

As pontas dos dedos fornecidas sdo indicadas abaixo. Diferentes pontas dos dedos permitem
alcancar diferentes Forcade apertoson page 5 e diferentes Diametro de apertoson page 6.

e @10mm ago
e @13 mmago
e @13,5mmsilicone
e @16,5mmsilicone

Se for necessario utilizar pontas dos dedos personalizadas, estas podem ser ajustadas aos
dedos do Gripper de acordo com as dimensdes (mm) [polegadas] apresentadas abaixo. Os
parafusos necessarios sao M4x8 mm:

.

M4 - 6H T 8[0,315]
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No gréfico abaixo, é apresentada a carga Gtil maxima permitida para as pontas dos dedos
personalizadas segundo determinado comprimento.
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Tipos de aperto

No documento utilizam-se os termos aperto interno e aperto externo. Estes apertos referem-
se ao modo como a peca de trabalho é apertada.

Aperto externo Apertointerno

ol

Forca de aperto

A forca de aperto total depende em grande medida do angulo dos
dedos 6.Paraoapertointerno e paraoaperto externo,quanto mais
baixo for o angulo dos dedos, mais alta serd a forca aplicada,
conforme indicado no grafico abaixo.

os dedos possam mover-se entre 0 e 180, a amplitude do angulo de
um aperto externo é30°-165° e deum apertointerno é de 20°-160°
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Grafico elaborado utilizando medidas com corrente de 1 A, pontas dos dedos de silicone e uma
peca de trabalho de metal.
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A forca total aplicada depende do angulo dos dedos, da
corrente de entrada (limitada na ligacdo do flange da
ferramenta de alguns robds) e do coeficiente de friccdo entre
os materiais das pontas dos dedos e a peca de trabalho.

OBSERVACAO:

Movimento e for¢a dos dedos
A acdo de aperto tem duas fases:

Fase 1: Por motivos de seguranca, os dedos comegam a mover-se com pouca for¢a (no maximo
~50 N) para evitar danificar algo que se encontre entre os dedos da pinga e a peca de trabalho.

Fase 2: Quando o diametro da pinga esta muito préoximo do diametro alvo programado, a pin¢a
aumenta a forca para apertar coma forca alvo programada. Apés o aperto, é ativado um travao
(estalido). A ativacdo do travao, também conhecida como Forc¢a de aperto detetada, pode
verificar-se na GUI. Este travao segura a peca de trabalho com a for¢a aplicada, sem consumo
de energia, segurando a peca de trabalho em caso de perda de poténcia. Este travao é
desativado automaticamente quando a pinca efetua uma libertacdo ou um novo comando de
aperto. Ao programar a pin¢a, o travao pode ser desativado utilizando as funcionalidades da
GUL.

Diametro de aperto

As diferentes configuracoes dos dedos e das pontas dos dedos permitem alcancar uma ampla
variedade de diametros.

523%55 @ ok dpgg‘t)g (m';l)os ?;Te?élguc".!exterﬂg ‘ab‘;::?:lgUdeintergg
(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

Com base em:

e Angulo de aperto externo minimo de 165° (Posicdo 1), 163° (Posicdo 2), 161° (Posicdo 3)
e maximo de 30° (para as 3 posicoes)

e Angulo de aperto interno minimo de 160° e maximo de 30°

Quanto mais pertodaamplitude maximadedidametro, menor éoangulo e, consequentemente,
maior é a forca.
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Todas as dimensdes estdao em mm e [polegadas].



	1 Ficha de dados
	Dedos
	Pontas dos dedos
	Tipos de aperto
	Força de aperto
	Movimento e força dos dedos
	Diâmetro de aperto


