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1 Fisa dedate

@robot

Caracteristici camera

Interfata

USB-C 3.x

Tehnologie senzor imagine

Rolling Shutter. Marime pixel 1,4pmx 1,4 um

Camp vizualizare (FOV) camera RGB

69,4° x 42,5° X 77° (+/- 3°)

Rezolutie camera RGB 1280x1080

Tehnologie profunzime Active IR Stereo
Profunzime FOV 65°+2° x 40°+1° x 72°+2°
Rezolutie iesire profunzime 1280 x 720

Distanta de lucru 400-1000 mm
Temperatura de lucru 0-35°C

Coeficient IP IP 54

Caracteristici Eyes
Tip sistem de vizualizare

2.5D

Marime minima piesa

10x10 mm sau diametru de 15 mm

Aplicatii acceptate

Detectie, sortare

Optiuni de montaj acceptate

Pe robot si extern

12 configuratii (4 x 3)

lI_Q(()elgg?Figurabilitate la montare pe Flansa robot Tnclinatii
0-90-180-270 (grade) |0-45-90 (grade)
Durata prelucrare Tipica: 0,5s
Repetabilitate detectie <2mm
. . Suportul extern Suportul pe robot
Precizie detectie — ——
Tipica: 2 mm Tipica: 2 mm

Recomandari pentru utilizare si config
Conditii deiluminare

Fara modificari mari si bruste

Reflexii si spoturi luminoase
concentrate

Se vor mentine la minimum

Caracteristici ale obiectelor

Diferite fata de fond

Pozitie camera fatd de masade lucru

Orientata direct spre masa

Greutate

1,01 kg
2,23 lb

Alimentator necesar

24V (5A)
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Suportul pe
robot

35.35(1.392)
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Toate dimensiunile suntin mm si[indi].
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Suportul extern

2x ¢ 5,11[0,201] T 8,50(0,335]
1/420 UNC ¥ 7[0,278]
@ 6,38[0,251] X 90°, Near Side

2x @ 6,5[0,256] THRU ALL
L1 ¢ 125[0492] ¥ 3[0.118]
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Toate dimensiunile suntin mm si[indi].
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