@ o bot HEX-E SENSOR 2.0 VERI SAYFASI

TEMEK OZELLIKLER

\/Programlama becerileri gerekmez

rta nokta isaretleme, yerlestirme, elle ilerletme
v/ Orta nokta isaretl lestirme, elle ilerlet
veya rota kaydetme gibi islevler

‘/Hassas konum algilama

Y
‘/Hareket halindeyken sabit kuvvet X
‘/Robotunuza dokunma hissi kazandirir
‘/Toz ve suya dayanikh (IP677)
TEKNIK OZELLIKLER
Sensor Tipi 6 Eksenli Kuvvet/Tork Sensorii
Boyutlar (Boy ve Cap) 37,5x 70 mm
Agirhik (entegre adaptor plakalari ile
birlikte) 2458
Fxy Fz Txy Tz
Nominal Kapasite (N.K.) 200N 200N 20 Nm 13 Nm
N.K.’de tek eksen deformasyonu (tipik) +0,6 mm +0,25 mm t2° +3,5°
Tek eksen asiri yiklemesi %500 %400 %300 %300
Sinyal guralta? (tipik) 0,1N 0,2N 0,006 Nm 0,002 Nm
GUraltustz ¢ozinarlik (tipik) 05N 1N 0,036 Nm 0,008 Nm
Tam Olgekli dogrusalsizlik < %2 < %2 < %2 < %2
Histerezis (Fz ekseninde 6lgllen, tipik) < %2 < %2 < %2 < %2
Parazit (tipik) < %5 < %5 < %5 < %5
Calisma sicaklik arahgi 0°C/ +55°C
Glg gereksinimi DC giris arahgi 7-24V 0,8W
Montaj vidalari >xM4x6mm 15014581

1 x M4 x 12 mm (Kablo Tutucu igin)

L Asindirici sivi ortamlarda calisirken koruma gerekir
2 Sinyal guriltisd, tipik bir bir saniyelik yiiksiz sinyalin standart sapmasi olarak tanimlanir (1 o).
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HEX-H SENSOR 2.0 VERI SAYFASI

MEKANIK BOYUTLAR

@31,5 ¥6.5

KOMPLEKS YUKLEME
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Cift eksenli yiikleme sirasinda, sensér nominal kapasitesine kadar calistirilabilir. Nominal kapasitenin

Gizerinde, deger yanls ve gegersizdir.

Kompleks ylkleme sirasinda (birden fazla eksen yiiklendiginde), nominal kapasiteler azalr. Asagidaki

semalar kompleks ylkleme senaryolarini gostermektedir.

Sensoér Normal Calisma Alaninin disinda ¢ahistirilamaz.
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HEX-H SENSOR 2.0 VERI SAYFASI

MONTAJ PARGASI SECENEKLERI

Montaj Parcasi “A2”
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Montaj Pargasi “A2”
Montaj vidalari:
M6x8 BN20146 (x4)

Universal Robots UR3, UR5, UR10

KUKA KR 6 fivve, KR 6 sixx WP, KR
6 R1820, KR 6 R1820 HP

KUKA KR10 fivve, KR 10 sixx WP,

KUKA KR 16, KR 16 S, KR 16 R1610

KUKA KR 20-3, KR 20-3 C, KR 20 R1810 KR 10 R1420, KR

KUKA KR 8 R2010 KUKA KR 8 R1620,

KUKA KR 12 R1810
KUKA KR 22 R1610
KUKA LBR iiwa 7 R800, LBR iiwa 14 R820

* Sadece mekanik uyumluluk

ARA YUZ TiPLERI

usB CAN

Maksimum 6rnekleme frekansi 500 Hz

Desteklenen sistemler Windows; Linux; ROS; UR

CONNECTOR PINOUT
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Montaj Parcasi “B2”
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Montaj Pargasi “B2”
Montaj vidalari:
M5x8 BN20146 (x7)

KUKA KR 3 R540

Montaj Parcgasi “C2”

M5 Screw Hole: i L& M6 Screw Hole

Montaj Pargasi “C2”
Montaj vidalari:
M6x8 BN20146 (x4)

KUKA KR 6

KUKA KR 16 L6

ABB 140, 1410 *

ABB 120, 1200 *

10 R1420 HP

KR 8 R1620 HP ABB 1600 *
Ethernet -

TCP/UDP EtherCAT

:V+
: CAN Yiksek
s V-
: CAN Dusuk
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