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Maksimum

Enhed

Generelle egenskaber

Typisk

E 0 ko
Payload kraftgreb ) ) 22 [lb]
LY I
Formmontering af payload : ) ) 33 [tb]
™ 4 152 [mm]
Crebdiameters Udvendigte » 0,16 5,98 [tomme]
rebdiameter EREE : 176 [mm]
Indvendigt = & 138 - 6,93 [tomme]
Fingerpositionsopl@snin i 0,1 i [mm]
gerp P g - 0,004 - [tomme]
. _ . . = 0;1 0,2 [mm]
Diameter-gentagelsesngjagtighed i 0,004 0,007 [tomme]
Gribekraft 10 - 240 [N]
Gribekraft (justerbar) 1 - 100 [%]
Gribehastighed (diameter &ndring) - - 125 [mm/s]
Gribetid (inklusiv bremseaktivering)** - 500 - [ms]
Hold emne ved stremsvigt? Ja
. 0 - 60 [°C]
Opbevaringstemperatur 32 ) 122 [°F]
Motor Integreret, elektrisk BLDC
IP-klasse IP67
. . 156 x 158 x 180 [mm]
Dimensioner [LxBx@] 6.14% 622 x 7,08 [tomme]
1,15 [ka]
Veegt 2,5 [lb]

* Med leverancens indhold

** Afstand pa 10 mm i diameter. Se 0gsa afsnit Fingerbevazgelse og kraft pa side 6

Driftsforhold Minimum  Typisk  Maksimum
Strgmforsyning 20 24 25 V]
Stremforbrug 43 - 1500* [mA]
Driftstemperatur 21 ?(2)2 FE]]
Relativ fugtighed (ikke-kondenserende) (0 - 95 [%]
Beregnet MTBF (levetid) 30.000 - - [Timer]

*600 mA indstillet som standardvaerdi.
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Fingre

De leverede fingre kan monteres i 3 forskellige positioner for at opna forskellige Gribekraft on
page 5 og forskellige Grebdiameter on page 6.

Fingerlengden er 49 mm (L pa tegningen herunder). Hvis der er behov for specialdesignede
fingre, kan de fremstilles sa de passer til griberen i overensstemmelse med nedenstdende mal
(mm): De skruer der skal anvendes er M4x8mm (pafer tilspaendingsmoment pa 3 Nm):

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

0
14 -0.050

Y{J_ 0.05 [0,00197] [ A

[0,551 48,002}
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Fingerspidser

De leverede fingerspidser er angivet nedenfor. Forskellige fingerspidser gar det muligt at opna
forskellige Gribekraft on page 5 og forskellige Grebdiameter on page 6.

@10 mm stal
@13 mm stal
@13,5 mm silikone
e @16,5 mm ssilikone

Hvis der er behov for specialdesignede fingerspidser, kan de fremstilles s3 de passer til
gribefingrene i overensstemmelse med nedenstaende mal (mm): Der skal bruges skruer pa
M4x8mm:

¢

M4 - 6H T 8[0,315]

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

| grafen nedenfor vises den maksimalt tilladte payload for specialdesignede fingerspidser som
funktion af laengden.

Fingerspidsleengde vs maksimal payload
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Typer af greb

I dokumentet anvendes indvendige og udvendige greb. Disse greb er relateret til hvordan
emnet gribes.

Udvendigt greb Indvendigt greb

ol

Gribekraft

Den samlede gribekraft afhanger i hgj grad af fingervinklen 6. For
bade indvendigt og udvendigt greb galder, at jo mindre
fingervinklen er jo stgrre kraft vil der blive brugt, som vist i grafen
herunder.

Selvom fingrene kan flyttes fra O til 180, er vinkelomradet for et
udvendigt greb 30°-165° og 20°-160° for et indvendigt greb

Maksimal kraft og fingervinkel 6
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Graf som viser 1 A strgm, silikone fingerspidser og metalemne.
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BEMARK:

Den samlede kraft der anvendes, afhanger af fingervinklen,
indgangsstremmen (begraenset ved nogle robotters vaerktgjs
flangesamling) samt friktionskoefficienten mellem
fingerspidsernes materialer og emnet.

Fingerbevaegelse og kraft
Gribningen bestar af to faser:

Fase 1: AF hensyn til sikkerheden starter fingrene med at bevage sig ved lav kraft (maks. ~50
N), fFor at undga beskadigelse af genstande, der kan komme i klemme mellem gribefingrene og
emnet.

Fase 2: Nar grebdiameteren er meget taet pa den programmerede maldiameter, vil griberen
@ge kraften for at gribe med den programmerede malkraft. Efter gribningen aktiveres en pause
(kliklyd). Aktiveringen af bremsen, ogsd kaldet Kraftgreb registreret, kan kontrolleres i
brugerfladen. Bremsen holder emnet med den pafarte kraft, uden brug af strem, og holder fast
i emnet i tilfelde af stremsvigt. Bremsen bliver automatisk deaktiveret, nar griberen udfagrer
etslip eller en ny gribekommando. Mens griberen programmeres, kan bremsen deaktiveres ved
hjelp af funktionerne i brugerfladen.

Grebdiameter

De forskellige konfigurationer af de leverede fingre og fingerspidser ggr det muligt at opna
mange forskellige diametre.

Fingerposition Fgrg;erspids gﬂ‘ﬁ:’&ﬂ:?atde g:'cilt;’ee::lll%tde
(mm) (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

Baseret pa:

e Vinkel pa udvendigt greb min. 165° (Pos 1), 163° (Pos 2), 161° (Pos 3) og maks. 30° (alle 3
positioner)

e Vinkel pd indvendigt greb min. 160° og maks. 30°

Jo tettere pa maks. diameteromrade, des mindre vinkel og dermed starre kraft.



Dataark @rObOt

101,96[4,014

@71[2,795]

===l
r@b@ﬁi

A0

101.50[3.996]
156,50[6,161]

& g @
157,97[6,219
©180,50(7,106]
2110[4,331

e
as
AN

95(3,740]

138,75/5,463)

Alle mal er i mm og [tommer].



