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✓ไม่จ ำเป็นต้องมีทกัษะกำรเขียนโปรแกรม

✓ฟังก์ชัน่กำรท ำงำนเช่น กำรหำจดุศนูย์กลำง กำรประกอบชิน้สว่น และกำรบนัทกึ
กำรเคลื่อนท่ีของหุน่ยนต์

✓กำรตรวจจบัแรงที่แม่นย ำ

✓ให้แรงตอ่เน่ืองขณะเคลื่อน

✓เพิ่มสมัผสักำรรับรู้ให้กบัหุน่ยนต์ของคณุ

✓ทนตอ่ฝุ่ นและน ำ้ (IP671)

ประเภทเซนเซอร์ เซ็นเซอร์วัดแรง/แรงบิด 6 แกน

ขนำด (ควำมสงู x เส้นผ่ำนศนูย์กลำง) 37.5 x 70 มม.

น ำ้หนกั (พร้อมจำนอะแดปเตอร์ในตวั) 245 ก

Fxy Fz Txy Tz

พิกดักำรท ำงำน (N.C) 200 นิวตนั 200 นิวตนั 20 Nm 13 Nm

กำรเปลีย่นแปลงของแกนเด่ียวที่ N.C (ทัว่ไป) ± 0.6 มม ± 0,25 มม ± 2 ° ± 3,5 °

ค่ำแรงที่เกินจะรับได้ส ำหรับแกนเด่ียว 500 % 400 % 300 % 300 %

สญัญำณรบกวน2 (ทัว่ไป) 0.1 นิวตนั 0.2 นิวตนั 0.006 Nm 0.002 Nm

ควำมละเอียดสญัญำณแบบไม่มีสญัญำณรบกวน (ทัว่ไป) 0.5 นิวตนั 1 นิวตนั 0.036 Nm 0.008 Nm

มำตรำสว่นไม่เชิงเส้น < 2 % < 2 % < 2 % < 2 %

ฮิสเทอรีซิส (วดับนแกน Fz, ทัว่ไป) < 2 % < 2 % < 2 % < 2 %

สญัญำณแทรกข้ำม (ทัว่ไป) < 5 % < 5 % < 5 % < 5 %

ช่วงอณุหภมูิที่ท ำงำน 0 C° / +55 °C

ไฟฟ้ำที่ต้องใช้ ช่วงจ่ำยไฟฟ้ำกระแสตรง 7-24 V 0.8 วตัต์

สกรูติดตัง้ 5 x M4 X 6 มม
1 x M4 x 12 มม. (ส ำหรับยดึสำยเคเบลิ)

ISO14581

1 ต้องได้รับกำรป้องกนัเมื่อท ำงำนในสภำพแวดล้อมท่ีมีสำรกดักร่อน
2 สญัญำณรบกวนหมำยถึงคำ่เบ่ียงเบนมำตรฐำน (1 σ) ของสญัญำณ “แบบไมม่ีโหลด” หนึ่งวินำทีทัว่ ๆ ไป 
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เอกสารขอ้มูลเซนเซอร ์2.0 HEX-H

คณุลกัษณะคยี ์

ขอ้มูลทางเทคนิค



การใชง้านแกนเดยีวเชงิซอ้น

กำรใช้งำนแบบแกนเดียว เซนเซอร์สำมำรถท ำงำนได้สงูสดุถึงประสิทธิภำพตำมพิกดัทำงเทคนิค หำกเกินค่ำพิกดั
ค่ำท่ีอ่ำนได้จะไมถ่กูต้องและไมส่ำมำรถใช้ได้

กำรใช้งำนเชิงซ้อน (เมื่อมีการใช้งำนมากกว่า 1 แกน) พิกดักำรท ำงำนจะปรับลดลง แผนภำพต่อไปนีจ้ะแสดงสถำนกำรณ์กำรใช้งำนเชิงซ้อน

เซนเซอร์ไม่สามารถท างานได้ภำยนอกพืน้ท่ีท ำงำนปกติ

เวอร์ชัน่ 1.2

กลไกการท างาน
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ตวัเลอืกอะแดปเตอร ์
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อะแดปเตอร์ “A2” อะแดปเตอร์ “B2” อะแดปเตอร์ “C2”

อะแดปเตอร์ “A2”
สกรูติดตัง้: 

M6x8 BN20146 (x4)

อะแดปเตอร์ “B2”
สกรูติดตัง้: 

M5x8 BN20146 (x7)

อะแดปเตอร์ “C2”
สกรูติดตัง้: 

M6x8 BN20146 (x4)

Universal Robots UR3, UR5, UR10 KUKA KR 3 R540 KUKA KR 6

KUKA KR 16, KR 16 S, KR 16 R1610
KUKA KR 6 fivve, KR 6 sixx WP, KR 

6 R1820, KR 6 R1820 HP
KUKA KR 16 L6

KUKA KR 20-3, KR 20-3 C, KR 20 R1810
KUKA KR10 fivve, KR 10 sixx WP, 

KR 10 R1420, KR 10 R1420 HP
ABB 140, 1410 *

KUKA KR 8 R2010 KUKA KR 8 R1620, KR 8 R1620 HP ABB 1600 *

KUKA KR 12 R1810 ABB 120, 1200 *

KUKA KR 22 R1610

KUKA LBR iiwa 7 R800, LBR iiwa 14 820

* เฉพำะในกรณีที่ชิน้สว่นสำมำรถใช้งำนร่วมกนัได้เท่ำนัน้

ประเภทหน้าตอ่

USB CAN
Ethernet  -
TCP/UDP

EtherCAT

ควำมถ่ีกำรสุม่ตวัอยำ่งสงูสดุ 500 Hz

สนบัสนนุระบบ Windows; Linux; ROS; UR

ขาตอ่

1 : V+
2 : CAN High
3 : V-
4 : CAN Low


