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Genel Ozellikler

Minimum

@robot

Maksimum

Birim

T a Kapasitesi Kuvvet U (ug
pasitesi Kuvvet Uygunlugu ] ] 10 [ka]
= - - 22 [lb]
Tasima Kapasitesi Formu Uygunlugu
. N - - 15 [kq]
. ﬁ - : 33 [1b]
I - I
e 4 152 [mm]
. . Haricis = 0,16 5,98 [ing]
avrama Cap! o~ 35 _ 176 [mm]
Dahili»» 1,38 : 6,93 [ing]
. - 0,1 - [mm]
Parmak pozisyonu netligi i 0,004 i linc]
o v - 011 012 [mm]
Cap tekrarlama dogrulugu i 0,004 0,007 linc]
Kavrama kuvveti 10 - 240 [N]
Kavrama kuvveti (ayarlanabilir) 1 - 100 [%]
Kavrama hizi (cap degisikligi) - - 125 [mm/sn]
Kavrama siresi (Fren aktivasyonu dahil)** |- 500 - [ms]
Glc kesintisinde is parcasi tutulsun mu? |Evet
) 0 - 60 [°C]
Saklama sicakligi 32 i 122 °F]
Motor Entegre, elektrikli BLDC
IP Siniflandirmasi IP67
156 x 158 x 180 [mm]
Boyutlar [U, G, 2] 6,14 x 6,22 x 7,08 linc]
. 1,15 [ka]
Agirlik 25 [lb]

* Teslimat kapsamiile

** 10 mm cap mesafesi. Ayrica sukonuyu da inceleyin: Parmak hareketive kuvveti (sayfa, ) 6

Calisma Kosullar Minimum Maksimum Birim
Gl¢ kaynagi 20 24 25 [V]
Akim tiketimi 43 - 1500* [mA]
Calisma sicakligi 21 i ?(2)2 %olc::]]
Bagil nem (yogusmasiz) 0 - 95 [%]
Hesaplanan MTBF (¢alisma 6mri) 30,000 - - [Saat]

*600 mA, varsayilan olarak ayarli.
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Parmaklar

Uriinle birlikte verilen parmaklar farkli Kavrama kuvveti on page 5 ve farkli Kavrama Capi on page
6 elde etmek icin 3 Farkli pozisyonda monte edilebilir.

Urinle birlikte verilen parmak uzunlugu 49 mm'dir (asagidaki cizimde L). Ozel parmaklar
gerekmesi halinde, ilgili parmaklar asagida gosterilen boyutlara (mm) [in¢] gére Kavrayiciya

uyacak sekilde hazirlanabilirler. M4x8 mm vidalar gerekir:

2x @ 4,50[0,177] THRU ALL
LI & 7.50(0,295] T 3,10[0.122]

Y{L 0.05 [0,00197] [ A
:JJ{K - ;\ i

0
14 -0.050

[0,551 48.002}
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Parmak uglar

Uriinle birlikte verilen parmak uclari asagida listelenmistir. Farkli parmak uclariyla Farkl
Kavrama kuvveti on page 5 ve farkli Kavrama Capis on page 6 elde edilebilir.

e @10 mm gelik
e @13 mm celik
e @13,5mm silikon
e @16,5mmsilikon

Ozel parmak uclari gerekmesi halinde, asagida gésterilen boyutlara (mm)[in¢] gére Kavrayianin
parmaklarina uyacak sekilde hazirlanabilirler. M4x8 mm vidalar gerekir:

.

M4 - 6H T 8[0,315]

s
b B
NN b
= 0
[0,23622 h7 -0,00047]
0
Péh7-0,012
1 0.05 10,00197]

Asagidaki grafikte, belirli bir uzunlukta 6zellestirilmis parmak ucu icin izin verilen maksimum
tasima kapasitesi gosterilmektedir.
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Kavrama Tirleri

Belgede dahili ve harici kavrama terimleri kullanilmistir. Bu kavrama sekilleri, is parcasinin nasil
tutuldugu ileilgilidir.

Harici Kavrama Dahili Kavrama

Kavrama kuvveti

Toplam kavrama kuvveti biiyiik 6lciide parmak acisina 6 baglidir.
Hem dahili hem de harici kavramaicin, parmak agisi ne kadar disik
olursa uygulanacak kuvvet de asagidaki grafikte gosterildigi gibi o
kadar yiiksek olur.

Parmaklar 0'dan 180'e kadar hareket edebilse de, harici kavrama
acisi 30°-165° ve dahili kavrama ise 20°-160° araliginda olabilir
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Grafik, 1 A akim, silikon parmak uclarive metal bir is parcasireferans alinarak hazirlanmistir.
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Uygulanan toplam kuvvet; parmak acisina, giris akimina (baz
robotlarin takim flansi baglantisinda bu deger sinirlidir) ve
parmak uclarinin malzemeleriile is parcasi arasindaki sirtiinme
katsayisina baglidir.

NOT:

Parmak hareketive kuvveti
Kavrama eyleminin iki asamasi vardir:

1. asama: Glvenlik nedeniyle, kavrayici parmaklar ve is parcasi arasinda sikisabilecek herhangi
Eir gleye zarar vermemek icin parmaklar distik bir kuvvetle (maksimum ~ 50 N) hareket etmeye
aslar.

2. asama: Kavrayici capi programlanan hedef capa ¢cok yakin oldugunda, kavrayici programlanan
hedef kuvvetle kavrama kuvvetini artiracaktir. Kavramadan sonra bir fren asamasi etkinlestirilir
(tik sesi). Kuvvet kavramasi algilandi olarak da bilinen fren aktivasyonu, GUI'de dogrulanabilir.
Bu fren, glic kesintisidurumundais parcasini tutarak ve gli¢ tiiketmeden is parcasini uygulanan
glicte tutar. Bu fren, kavrayia bir serbest birakma veya yeni bir kavrama komutu
gerceklestirdiginde otomatik olarak devre disi birakilir. Kavrayici programlanirken, GUI'deki
ozellikler kullanilarak fren devre disi birakilabilir.

Kavrama Capi
Uriinle birlikte verilen parmak ve parmak uclarinin farkli konfigiirasyonlari cok cesitli caplara
ulasilmasini saglar.

Kavrama Dahili Kavrama

Parmak Ucu Harici

Parmak

Pozisyonu (mm) araligi (mm) araligi (mm)
@10 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

Su yapilandirmareferans alinmistir:

e Harici kavrama acisi min. 165° (Poz 1), 163 ° (Poz 2), 161 ° (Poz 3) ve maks. 30° (3
pozisyonun tima)

e Dahili kavrama agisiminimum 160° ve maksimum 30°

Cap araliginin Gst sinirina ne kadar yakin olunursa, aci o kadar dis ik olur ve bu nedenle kuvvet

de artar.
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Tim boyutlar mm ve [in¢] cinsindendir.
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