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1 Ficha de dados

Propriedades gerais Sensor de for¢a/torque de 6 eixos \ Unidade
Fxy Fz Txy Tz
Capacidade nominal (C.N.) 200 200 10 6,5 [N] [Nm]
Deformacdo de um eixo a C.N. 1,7 +0,3 2,5 +5 [mm] [
(normal) 0,067 |£0,011  [#2,5 |45 %P]Olegadas]
Sobrecarga de um eixo 500 500 500 500 [%]
Ruido do sinal* (normal) 0,035 0,15 0,002 0,001 [N] [Nm]
Resolucdo sem ruido (normal) 0,2 0,8 0,01 0,002 [N] [Nm]
N3ao linearidade total <2 <2 <2 <2 [%]
E(l)srtrg;?)se (medida no eixo Fz, <2 <2 <2 <2 [%]
Interferéncia (normal) <5 <5 <5 <5 [%]
Classificacao IP 67
Dimensodes (Ax L x C) 50x71x93 [mm]
1,97 x 2,79 x 3,66 [polegadas]
Peso (com placas adaptadoras 0,347 kgl
integradas) 0,76 [Lb]

* O ruido do sinal é definido como o desvio padrao (1 o) de um sinal sem carga de um segundo

normal.

Minimo

Normal

Maximo

Condi¢oes de Funcionamento

Fonte de alimentacao 7 - 24 V]
Consumo de energia - - 0,8 [w]
Temperatura de funcionamento gz %1 EOI(::]]
Humidade relativa (sem condensacdo) 0 - 95 [%]
MTBF calculado (vida (til) 30 000 - - [Horas]

Carregamento complexo

Durante o carregamento de um eixo, o sensor pode ser utilizado até a respetiva capacidade
nominal. Acima da capacidade nominal, a leitura é inexata e invélida.

Durante o carregamento complexo (quando é carregado mais do que um eixo), as capacidades
nominais sdo reduzidas. Os diagramas seguintes mostram os cendrios de carregamento
complexo.
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O sensor ndo pode ser utilizado fora da area de funcionamento normal.
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Propriedades gerais Sensor de for¢a/torque de 6 eixos \ Unidade
Fxy Fz Txy Tz
Capacidade nominal (C.N.) 200 200 20 13 [N] [Nm]
Deformacdo de um eixo a C.N. +0,6 10,25 12 +3,5 [mm] [']
(normal) 0,023 |#0,009  |#2 +3,5 Hdegadasl
Sobrecarga de um eixo 500 400 300 300 [%]
Ruido do sinal* (normal) 0,1 0,2 0,006 0,002 [N] [Nm]
Resolucdo sem ruido (normal) 0,5 1 0,036 0,008 [N] [Nm]
N3ao linearidade total <2 <2 <2 <2 [%]
||:1|<I)srtr§;?)se (medida no eixo Fz, <2 <2 <2 <2 [%]
Interferéncia (normal) <5 <5 <5 <5 [%]
Classificacao IP 67
Dimensodes (Ax L x C) 50x71x93 [mm]
1,97 x 2,79 x 3,66 [polegadas]
Peso (com placas adaptadoras 0,35 [kq]
integradas) 0,77 [Lb]

* O ruido do sinal é definido como o desvio padrdo (1 o) de um sinal sem carga de um segundo

normal.

Normal

Maximo

Condi¢oes de Funcionamento

Fonte de alimentacao 7 - 24 V]
Consumo de energia - - 0,8 [w]
Temperatura de funcionamento gz %1 %OI(::]]
Humidade relativa (sem condensacdo) 0 - 95 [%]
MTBF calculado (vida (til) 30 000 - - [Horas]

Carregamento complexo

Durante o carregamento de um eixo, o sensor pode ser utilizado até a respetiva capacidade
nominal. Acima da capacidade nominal, a leitura é inexata e invélida.

Durante o carregamento complexo (quando é carregado mais do que um eixo), as capacidades
nominais sdo reduzidas. Os diagramas seguintes mostram os cendrios de carregamento
complexo.
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O sensor ndo pode ser utilizado fora da area de funcionamento normal.
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s0[1.969] "

MI12-12pin_1

93[3,665]

* Distancia da interface de flange do rob6 a ferramenta OnRobot
Todas as dimensdes estdo em mm e [polegadas].
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