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Parametry podstawowe \ Jednostka
Chwytak

Materiat detalu g:ﬁtlarowana Akryl Szkto Blacha

Udzwig maksymalny (x2 6,5 6,5 5,5 5,5 [kq]
wspétczynnik bezpieczenstwa) 14,3 14,3 12,1 12,1 [lb]
Obciazenie wstepne wymagane 140 IN]

dla maksymalnej przyczepnosci

Czas oderwania 300 [ms]
Utrzymuje przedmiot przy tak

odcieciu zasilania?
Podktadki

od 150 000 do 200 000 cykli dla WYSOKIEGO
obcigzenia wstepnego

od 200 000 do 250 000 cykli dla NISKIEGIO
obcigzenia wstepnego

Alkohol izopropylowy i niepozostawiajaca ktaczkéw
Sciereczka

Czestotliwos$¢ przezbrojenia [liczba cykli]

Czyszczenie reczne

Zrobotyzowany uktad
czyszczenia

Przedziat czyszczenia
zrobotyzowanego i % odzysku

Stacja czyszczenia

Patrz instrukcje uzytkowania stacji czyszczenia

Czujniki
\(’:vzsléjenpiléegoobciaienia Zakres czujnika ultradzwiekowego
45 [N] 140 [N] 260 [mm] |[N][mm]

Zak 0

akres 9 [lb] 31 [lb] 10 [cale] |[funty][cale]

Btad 7% 2%

Klasyfikacja IP 42

Wymiary (Wys.xSzer.) 187 x 146 [mm]
7,3x5,7 [cale]
2,85 [ka]

Masa 6,3 [lb]

UWAGA:

Nalezy unika¢ wstepnego obciazania chwytaka przy odwrdéconej
pozycji robota lub w warunkach obcigzenia niepionowego. W
przypadku obcigzenia wstepnego w pozycji odwréconej czujniki
nie spetniajg typowych standardéw operacyjnych.

Warunki eksploatacji \ Minimum Typowe Maksimum \ Jednostka
Temperatura 0 - 50 [°C]

32 - 122 [°F]
Cechy powierzchni* Matowe Mocno -

wykonczenie |wypolerowana
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* Gtadsze powierzchnie wymagaja mniejszej sity obcigzenia wstepnego dla pozadanej sity

tadunku.
Specyfikacja lub cecha Wartosc¢ docelowa
Czujnik obecnosci czesci Tak (ultradzwiekowy)
Materiat podktadek Zastrzezona mieszanka silikonowa

Zalezy od chropowatosci powierzchni i
obcigzenia wstepnego

Mechanizm umieszczania podktadek Magnetyczny

150 000 do 200 000 cykli dla WYSOKIEGO
OBCIAZENIA WSTEPNEGO

200 000 do 250 000 cykli dla NISKIEGIO
OBCIAZENIA WSTEPNEGO

Uktad czyszczenia Stacja czyszczenia
Przedziat czyszczenia i % odzysku Patrz Instrukcje stacji czyszczenia

Wrtasciwosci zuzycia

Czestotliwos¢ przezbrojenia

Skutecznos¢ w zaleznosci od rodzaju materiatu

Gecko Gripper jest optymalny do powierzchni gtadkich o niskiej chropowatosci, ktére sa
zasadniczo ptaskie i sztywne. W przypadku innych materiatéw skutecznos¢ chwytaka Gecko
Gripper jest nizsza i jest uzalezniona od sztywnosci oraz chropowatosci powierzchni chwytane;.
W tabeli ponizej podano zalezno$¢ pomiedzy powierzchniami sztywnymi i elastycznymi,
wykonczeniem powierzchni, ciezarem tadunku i wymaganym obcigzeniem wstepnym
wymaganym w celu chwycenia danej powierzchni. Przyktadowo: jesli klient chce zastosowac
chwytak do czesci/powierzchni sztywnej z wykonczeniem lustrzanym o wadzie 2 kg, wymagane
obcigzenie wstepne dla uniesienia czesci/powierzchni bedzie Srednie.

Elastycznos¢ bowierzehni. Udzwig (k) S e
. ) 0-2 Niskie
Y&Igﬁgg;zeenle 2-4 Srednie
4-6 Wysokie
0-2 Srednie
Sztywne Gtadkie 2-4 Wysokie
4-6 ND.
0-2 Wysokie
Matowe 2-4 ND.
4-6 ND.
o 0-2 Srednie
mlé/tlfgggéenle 2-4 Wysokie
4-6 ND.
0-2 Wysokie
Elastyczne Gtadkie 2-4 ND.
4-6 ND.
0-2 ND.
Matowe 2-4 ND.
4-6 ND.

Aby bardziej szczegdtowo zilustrowac zaleznos¢ pomiedzy obcigzeniem wstepnym i udZzwigiem
w tabeli umieszczono wizualng matryce przedstawiajaca zdolnos¢ chwytaka Gecko Gripper do
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podnoszenia réznych materiatbw o zréznicowanej sztywnosci i chropowatosci dla
poszczegolnych wartosci obcigzenia wstepnego (niskiego 40 N, sredniego 90 N i wysokiego 140
N).

Obcigzenie Obcigzenie Obcigzenie
wstepne-140 N wstepne-90N |wstepne-40N

Udzwig [kg] Udzwig [kqg] Udzwig [kg]
o, |0, 0, |0, 0, (O,

5 1121416 1 |5 1121(4|6
v o|* v o|*
v v

Sztywno Chropowato Przyktad
$¢ §¢ materiatu

Arkusz
przezroczysty

Polerowana
10 1 lustrzana stal,
panel stoneczny

Folia

samoprzylegaja
ca, torebki v v v v

1 5 plastikowe do * * *

wielokrotnego

zamykania

Karton
btyszczacy
5 5 (opakowanie vV v o|* v |*
ptatkéw
Sniadaniowych)

1 1|5 1
1 1 Mylar Vv |V* v
v |V v

* *
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<
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Ptytka v v ivlv v v v
10 > drukowana * * *

Plastik do
1 10 laminowania/ |*
folia

5 10 Tektura Falista

Wypiaskowane
10 10 aluminium

v chwytak moze tatwo podnies¢ materiat

* chwytak moze podnie$¢ materiat w niektérych przypadkach (nalezy zachowacd ostroznos¢ i
przeprowadzi¢ prébe)

Nie chwytak nie moze unies¢ tego materiatu.

UWAGA:

Tabele nalezy traktowac jako wskazanie umozliwiajace ustalenie
zdolnosci udzwigu oraz rodzajow powierzchni dla chwytaka Gecko
Gripper.

Kryteria sztywnosci i chropowatosci bazujg na podstawowej skali od 1 do 10, tutaj podano
standardy zastosowane w celu ustalenia wartosci.
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Sztywnos$¢ Opis Przyktad
1 Elastyczne Tkanina
5 Potelastyczne Tektura
10 Sztywne Metal

Chropowatos¢ Opis Przyktad ‘sAI,(?thteocgzén 5
1 Polerowane/gtadke | Polerowany metal ?ﬁ?krona

5 Teksturowane Tektura ;ikronéw
10 Chropowate \r/‘gtpai?skowany rzrﬁkronéw
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Wszystkie wymiary podane s3 w mm i [calach].
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