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Enheder

Overordnede egenskaber

Typisk

\ Maks.

Payload ?\?\ Friktionsgreb ] 5 [ka]

- - 4,4 [lb]

|2Kg
- : : 4 [Kq]

Payload Selvlasende greb ks - - 8,8 [Lb]
Raekkevidde i alt (justerbar) g ;'09% %E;nr:\]me]
Fingerpositionsoplasning i 0,1 i [mm]

- 0,004 - [tomme]
Gentagelsesngjagtighed 8:(1)04 8:(2)07 %E;r:w]me]

0,2 0,4 0,6 mm
Vendeslor 0,007  |0,015 0,023 %tom]me]
Gribekraft (justerbar) 3 - 40 [N]
Gribehastighed* 55 110 184 [mm/s]
Gribetid** 0,04 0,07 0,11 [s]
Justerbar ngjagtighed for vipning af ) <1 ) o
beslag
Temperatur af driftsomgivelser 5 - 50 [°Cl
Opbevaringstemperatur 0 - 60 [°C]
Motor Integreret, elektrisk BLDC
IP-klasse IP54
Dimensioner 219 x 149 x 49 [mm]

8,6x59x1,9 [tomme]
Produktvaegt (2):?2 Pl(l;!]]

* se hastighedstabel 4

** baseret pd i alt 8 mm bevagelse mellem fingrene. Hastigheden er lineaert proportional med

kraften. For yderligere oplysninger henvises til hastighedstabellen pa side 4.

Kraftsensorens egenskaber \ Fxy Fz Txy Tz \ Enheder
Nominel kapacitet (NC) 20 40 0,7 0,5 [N] [Nm]
Overbelastning af enkelt akse [200 200 200 200 [%]

Stejfri oplgsning 0,1 0,4 0,008 0,005 [N] [Nm]
Deformering af enkelt akse 0,4 0,1 ) 5 [mm] []
ved NC 0,015 0,04 [tomme] []
Fuld ikke-linearitet <2 [%]

Temperaturkompensation
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Narhedssensorens egenskaber \Typisk Maks. Enheder
. 0 - 100 [mm]
Folsomhedsomrdde 0 ) 3,93 [tomme]
L - 2 - mm
Nojagtighed - 0,078 - Etom]me]
Ikke-linearitet* - 12 - [%]

* jkke-linearitet henviser til maksimalvaerdien og afhanger af emnets egenskaber (f.eks.
overfladetype og farve)

Driftsforhold Minimum  Typisk  Maksimum

Krav til stramforsyning (PELV) 24 - 24 V]
Stremforbrug 6,5 - 22 [w]
Driftstemperatur gz %1 FE]]
Relativ fugtighed (ikke-kondenserende) |0 - 95 [%]
Beregnet MTBF (levetid) 30.000 - - [Timer]

Narhedssensor - typisk ngjagtighed
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RG2-FT gribehastighedsgraf

Gripper width speed
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Alle mal er i millimeter.
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Fingerspidser

Standardfingerspidserne kan bruges til mange forskellige emner. Hvis tilpassede fingerspidser
pakraeves, kan de fremstilles til at passe til griberfingrene.

Min. viewing angle
for finger opening

& 1L
] ,_,-
> 2
(]
o4 =}
[
sloios] | T 3
SECTION G-G

-0,007 0
2896 0,02 1,102 gé 0,001

4xM2-6H T 5[0,197]

0,2[0,008] x 45
— — o

N I R1[0.02]

S| o =

) ™ uj

1 [0,02] X 45°

-0,007 -0
24 96 -0,02 10,245 g4 -0,001

Mal pa griberfinger i millimeter.
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BEMARK:

Ved design af fingerspidserne bgr der tages hensyn til falgende
for at opnd optimal ydelse:

Tydelig optisk sti til naerhedssensorerne

Beskyttelse af naerhedssensorerne mod direkte sollys eller staerk
lyskilde

Beskyttelse imod indtraengning af stav og vaesker

ADVARSEL:
Narhedssensorerne er falsomme dele og bar beskyttes imod:

Staerkt direkte lys (som f.eks. retningsstyrede laserkilder)
Direkte hgje temperaturer

Mekanisk kontakt af enhver art

Udsattelse for vaesker eller fint ledende stav

BEMARK:

Overfladen pa nazrhedssensoren bgr renggres regelmasssigt med
trykluft (< 5 bar) med lavt tryk fra en afstand pa 5 cm. Ved
sterkere forurening anvendes isopropylalkohol med en blad
vatpind til renggring.

Fingertykkelse

Der tages hensyn til standardfingerspidserne, nar fingertykkelsen indstilles. Dette kan ikke
&ndres i softwaren. Nar der anvendes tilpassede fingerspidser, bgr brugeren manuelt
kompensere for forskellen i fingertykkelsen.
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