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KLUCOVE FUNKCIE

\/Nie su potrebné Ziadne programovacie zru¢nosti

\/Funkcie ako zameranie stredu, vkladanie, ru¢né
vedenie alebo nahravanie cesty

‘/Presné detekcia pritomnosti

Y
‘/Udriiava konstantnu silu pri pohybe X
‘/Poskytne vasmu robotu cit
‘/Odolny'/ proti prachu a vode (IP671)
TECHNICKE SPECIFIKACIE
Typ snimaca 6-osovy snimac sily/ktiriaceho momentu
Rozmery (vyska x priemer) 37,5x 70 mm
Hmotrjost (so vstavanymi podlozkami 25¢
adaptéra)
Fxy Fz Txy Tz
Menovitd kapacita (N.C) 200N 200N 20 Nm 13 Nm
Deformacia jednej osi pri N.C (typicka) +0,6 mm +0,25 mm t2° +3,5°
Pretazenie jednej osi 500 % 400 % 300 % 300 %
Sum signalu? (typicky) 0,1N 0,2N 0,006 Nm 0,002 Nm
Rozlisenie bez Sumu (typické) 05N 1N 0,036 Nm 0,008 Nm
Nelinearnost celej mierky <2% <2% <2% <2%
Hysteréza (merana na osi Fz, typicka) <2% <2% <2% 2%
Presluch (typicky) <5% <5% <5% <5%
Rozsah pracovnej teploty 0°C/+55 °C
PoZiadavky na napajanie Rozsah DC vstupu 7 — 24V 0,8W
Montézne skrutky >XMAX6mm 15014581

1x M4 x 12 mm (na drZiak kabla)

1 Potrebuje ochranu pri praci v prostredi korozivnych kvapalin
2 Signélny $um sa definuje ako 3tandardna odchylka (1 o) typického signdlu po jednej sekunde bez zataZenia.
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MECHANICKE ROZMERY
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KOMPLEXNE NACITANIE

Pocas jednoosového nacitania sa da snimac ovladat maximdlne do jeho menovitej kapacity. Pri
prekroceni menovitej kapacity je Citanie nepresné a neplatné.

Pocas komplexného nacitania (ked’ sa nacita viac ako jedna os) sa menovité kapacity zniZia. Tieto
schémy zobrazuju scendre komplexného nacitania.

Snimac sa nedd pouZivat mimo beznej prevadzkovej oblasti.
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MOZNOSTI ADAPTERA

Adaptér ,A2“

Adaptér ,B2“

l
o x| T

T Es
L \a>"g =
Ij=] R )/)\/ (4x) P6.5
Iy g g M6 Screw Hole

Adaptér ,,A2“ Adaptér ,B2“
Montazne skrutky: Montazne skrutky:
M6 x 8 BN20146 (x 4) M5 x 8 BN20146 (x 7)

Univerzalne roboty UR3, UR5, 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

* Len mechanicka kompatibilita

TYPY ROZHRANI

Ethernet -
use CAN TCP/UDP
Maximalna frekvencia vzorkovania 500 Hz
Podporované systémy Windows; Linux; ROS; UR
VYVOD KONEKTORA
1:V+
2 : CAN High
3:V-
4 : CAN Low

Adaptér ,C2“

L& M6 Screw Hole

Adaptér ,,C2“
Montazne skrutky:
M6 x 8 BN20146 (x 4)

KUKA KR 6

KUKA KR 16 L6

ABB 140, 1410 *

ABB 1600 *

EtherCAT
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