@ o bOt Datovy list pro snima¢ HEX-E SENSOR 2.0

Zakladni vlastnosti
\/Nejsou zapotfebi Zadné znalosti programovani

\/Funkcejako ukazovani na stred, vkladani, rucni
navadéni nebo zaznamendvani drahy

‘/PFesné detekce pritomnosti

Y
‘/Udriovénl' konstantni sily béhem pohybu X
‘/Dodénl' pocitu dotyku vasemu robotu
‘/Odolnost vucéi prachu a vodé (IP67%)
TECHNICKE UDAIJE
Typ snimace Snimac sily / to€¢ivého momentu v 6 osach
Rozméry (vyska x priimér) 37,5x 70 mm
Hmotr?ost gs |_ntegrova_nym| 245 ¢
adaptérovymi deskami)
Fxy Fz Txy Tz
Jmenovita kapacita (JK) 200N 200N 20 Nm 13 Nm
Deformace v jedné ose pfi JK (typicka) +0,6 mm +0,25 mm +2° +3,5°
Pfetizeni v jedné ose 500 % 400 % 300 % 300 %
Sum signalu? (typicky) 0,1N 0,2N 0,006 Nm 0,002 Nm
Rozliseni bez Sumu (typické) 05N 1N 0,036 Nm 0,008 Nm
Nelinearita v celém rozsahu <2% <2% <2% <2%
Hystereze (mérena v ose Fz, typickd) <2% <2% <2% 2%
Preslech (typicky) <5% <5% <5% <5%
Rozsah pracovni teploty 0°C/+55°C
PoZzadavky na napajeni Rozsah stejnosmérného vstupu 7-24 V 0,8 W
Montazni rouby >x M4 x 6 mm 15014581

1x M4 x 12 mm (pro drzak kabelu)

1 PFi praci v prostiedi s pfitomnosti Ziravych kapalin je nezbytna ochrana.
2 §um signalu je definovan jako smérodatna odchylka (1 o) typického signélu bez zatizeni po dobu jedné sekundy.
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MECHANICKE ROZMERY
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KOMPLEXNI ZATIZENi

PFi zatiZeni v jedné ose lIze snimac pouzivat v rozsahu jmenovité kapacity. Namérené hodnoty nad
ramec jmenovité kapacity jsou nepfesné nebo neplatné.

Pfi komplexnim zatizeni (ve vice neZ jedné ose) jsou nomindini kapacity nizsi. Nasledujici grafy
zndzorfuji situace s komplexnim zatiZzenim.

Snimac nelze pouZivat mimo rozsah normalni pracovni oblasti.
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MOZNOSTI ADAPTERU

Adaptér ,A2 Adaptér ,B2“ Adaptér ,C2“

4% 90°
oY

L& M6 Screw Hole

Adaptér ,,A2“ Adaptér ,B2“ Adaptér ,,C2“
Montazni Srouby: Montazni Srouby: Montazni Srouby:
M6x8 BN20146 (4x) M5x8 BN20146 (7x) M6x8 BN20146 (4x)
Universal Robots UR3, URS5, UR10 KUKA KR 3 R540 KUKA KR 6

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

KUKA KR 16, KR 16 S, KR 16 R1610 KUKA KR 16 L6

KUKA KR 20-3, KR 20-3 C, KR 20 R1810 ABB 140, 1410 *

KUKA KR 12 R1810 ABB 120, 1200 *
KUKA KR 22 R1610
KUKA LBR iiwa 7 R800, LBR iiwa 14 R820

* Pouze mechanickd kompatibilita

TYPY ROZHRANI

Ethernet —
usB CAN TCP/UDP EtherCAT

Maximalni frekvence vzorkovani 500 Hz

Podporované systémy Windows; Linux; ROS; UR

VYVODY KONEKTORU

1:V+

2 : CAN vysoky
3:V-

4 : CAN nizky
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