@ o bOl: FISA TEHNICA SENZOR HEX-E 2.0

CARACTERISTICI ESENTIALE

\/Nu sunt necesare abilitati de programare

\/Functii ca fixare la centru, introducere, ghidarea
bratului sau Tnregistrarea traseului

‘/Detectare precisa a prezentei

Y
‘/Mentine o forta constanta in timpul deplasarii X
‘/Adaugé simtul atingerii robotului dumneavoastra
‘/Rezistent la praf si la apa (IP67%)
SPECIFICATII TEHNICE
Tip senzor Senzor de fortd/cuplu cu 6 axe
Dimensiuni (indltime x diametru) 37,5x70 mm
Eireutate (cu placute adaptoare 245¢
incorporate)
Fxy Fz Txy Tz
Capacitate nominala (N.C) 200N 200N 20 Nm 13 Nm
Deformarea pe o.smguAra axa la £0,6 mm +£0,25 mm +oe £3,5°
capacitatea nominald (in mod uzual)
Supraincarcare pe o singura axa 500 % 400% 300% 300%
Semnal zgomot? (in mod uzual) 0,1N 0,2N 0,006 Nm 0,002 Nm
Rezolutie fara zgomot (in mod uzual) 0,5N 1N 0,036 Nm 0,008 Nm
Neliniaritate pe toata scara <2% <2% <2% <2%
Histerezis (masurat pe axa Fz, in mod <2% < 2% <2% <2%
uzual)
Diafonie (in mod uzual) <5% <5% <5% <5%
Intervalul de temperaturi de lucru 0C°/+55°C
Alimentare necesara Interval CC intrare 7-24 V 0,8 W
5xM4 X6 mm
Suruburi de montaj 1x M4 x 12 mm (pentru suportul 1SO014581
cablului)

INecesitd protectie in medii lichide corozive
2 Semnalul zgomot este definit ca o deviatie standard (1 o) a semnalului uzual de o secunda care indica lipsa incarcaturii.
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FISA TEHNICA SENZOR HEX-E 2.0

DIMENSIUNI MECANICE

43,5

@31,5 ¥6.5

+
©
@63
@70

INCARCAREA COMPLEXA

n timpul incdrcirii pe o singura axd, senzorul poate fi utilizat pand la capacitatea nominal3. Peste
capacitatea nominald, masuratoarea este inexacta si nu este valida.

Tn timpul incircérii complexe (cand incircarea are loc pe mai multe axe), capacitétile nominale se
reduc. Urmatoarele diagrame indica scenariile complexe de incarcare.

Senzorul nu poate fi utilizat in afara zonei normale de functionare.

Txy si Fxyz Tz si Fxyz
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FISA TEHNICA SENZOR HEX-E 2.0

OPTIUNI PENTRU ADAPTARE

Adaptor ,A2”

Adaptor ,,B2”
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Adaptor ,A2”
Suruburi de montaj:
M6x8 BN20146 (x4)

Adaptor ,B2”
Suruburi de montaj:

M5x8 BN20146 (x7)
Roboti universali UR3, URS, UR10 KUKA KR 3 R540

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

KUKA KR10 fivve, KR 10 sixx WP,
KR 10 R1420, KR 10 R1420 HP

KUKA KR 8 R1620, KR 8 R1620 HP

KUKA KR 16, KR 16 S, KR 16 R1610

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

KUKA KR 8 R2010
KUKA KR 12 R1810 ABB 120, 1200 *
KUKA KR 22 R1610

KUKA LBR iiwa 7 R800, LBR iiwa 14 R820

* Doar compatibilitate mecanica

TIPURI INTERFATA

Ethernet -
use CAN TCP/UDP
Frecventa maxima de esantionare 500 Hz
Sisteme compatibile Windows; Linux; ROS; UR
PINII CONECTORULUI
1:V+
2
3:V-
4
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Adaptor,,C2”

L& M6 Screw Hole

Adaptor ,,C2”
Suruburi de montaj:
M6x8 BN20146 (x4)

KUKA KR 6

KUKA KR 16 L6

ABB 140, 1410 *

ABB 1600 *

EtherCAT

: Magistrala CAN superioara

: Magistrald CAN inferioara
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