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1. Datovy list

1.1. 2FG14

Obecné vlastnosti Minimum Maximum Jednotka

I
N
Silové uziteéné zatizeni ) B 308 [Ib]

Uzite¢né zatizeni tvarového spojeni

S - - 20 [kg]
- ; ; 44,09 [b]

. " - 50 - [mm]
Celkové rozpeti 196 [palec]
Prsty dovnitf
— |5 _ 55 [mm]
HJ 0,196 2,16 [palec]
Externi Pret -
rsty smérem
y,— 55 _ 105 [mm]
2,16 413 [palec]
Rozsah Sitky ven ‘-]
uchopu Prsty dovnitf
— 17.6 ) 67,6 [mm]
iUh 0,69 2,66 [palec]
Interni
Prsty S 676 ] 176 [mm]
ven .. L 2,66 4,62 [palec]
. - +/- 0,1 - [mm]
Opakovatelnost uchopu i +/-0,004 |- [pale]
Uchopovaci sila* 40 - 280 [N]
Tolerance uchopovaci sily - - +/-10 [N]
Povoleny kroutici Kolem X - - 30 [Nm]
moment na plosSce
prstu** Kolem Y - - 25 [Nm]
Rychlost uchopeni *** 16 - 450 [mm/s]
Doba uchopeni (véetné aktivace brzdy) |- 200 - [ms]
Pridrzet obrobek pfi ztrdté energie? Ano
. 0] - 60 [°C]
Skladovaci teplota 32 i 140 °F]
Motor Integrované elektrické BLDC
Klasifikace IP IP67
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Obecné vlastnosti

Minimum

Typicky

Maximum

Jednotka

Pfevodové mazivo: schvaleno NSF H1; splfiuje pfedpis FDA 21 CFR 178.3570 pro ndhodné
aplikace pfichazejici do styku s potravinami

) ) 155,2 x 115 x 70 [mm]
Rozmery [D xS x H 6,11 x 4,53 x 2,76 [palec]
1,5 [kd]
Hmotnost 33 [Ib]

* Pozadovany proud je 2000 mA, mensi proud zplsobi mensi uchopovaci silu. Viz Graf

zavislosti sily na proudu.
** Dalsi podrobnosti viz Maximalni povoleny kroutici moment .
*** Relativné od uchopovaného predmétu (obé ramena).

**** Pfi rozpéti 4 mm a sile 80 N. Typicka hodnota je 300 ms pfi 80 mm a 150 N.

Provozni podminky Minimum  Typicky Maximum Jednotka
Napajeci zdroj 20 24 25 V]
Spotfeba proudu - - 2000 * [MA]

. 0 - 50 [°C]
Provozni teplota 32 i 122 °F]
Relativni vlhkost (bez kondenzace) - 95 [%]

* Automaticky se prizplsobuje aktudlnim pozadavk(im. Dalsi informace naleznete v ¢asti

Aktualni pozadavky.

Zaruka: 3 roky nebo 3 000 000 cykld, podle toho, co nastane dfive, v souladu s oficidlnimi

zaru¢nimi podminkami stanovenymi v partnerské smlouveé. Jeden provozni cyklus je
definovdn jako jedna kompletni sekvence uchopeni a uvolnéni, coz odpovidd 6 000 000

pohybl pfi otevirdni nebo zavirdni.
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Graf sila X proud

Force vs. Current
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Snimac sily

Uchopovac ma silovy snimac v prstu na strané konektoru, coz je zobrazeno na obrazku nize.

Zvazte pritomnost snimace sily, pokud je obrobek zarovndvan pomoci prstli uchopovace
nebo pokud je obrobek odebirdn bokem, protoze gravitace mize ovlivnit méfeni sily.

V druhém pfipadé orientujte uchopovac tak, aby prst se snimac¢em byl nahofe. Dbejte na to,
aby se spodni prst dotykal obrobku o néco dfive nez horni prst, jak je zndzornéno na obrdzku
nize.
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Prsty

Dodané prsty mohou byt namontovany ve dvou riznych polohach, aby bylo dosazeno

rliznych rozsah( uchopent.

Dovnitr

Vng&jsi rozsah uchopeni [mm]

5-55

55-105

Vnitfni rozsah uchopeni [mm]

17,6-67,6

67,6-117,6

Délka dodaného prstu je 12,50 mm (L na obrdzku niZe). Pokud jsou pozadovany specificky
prizplsobené prsty, Ize je vyrobit na miru uchopovaci podle nize uvedenych rozmérd (mm)

[palec]. K pfipevnéni prstl pouzijte Srouby M4 x 10 mm a kroutici moment 2 Nm.
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Maximalni povoleny kroutici moment

Maximalni povoleny kroutici moment aplikovany na plosky prstli uchopovace kolem osy X je

30 Nm a kolem osy Y 25 Nm. Na obrdzku nize je zobrazen soufadnicovy systém, z néhoz se
vypocitdva maximalni povoleny tolivy moment.

Tocivy moment kolem osy Y je vysledkem uchopovaci sily a zrychleni obrobku, zatimco toCivy
moment kolem osy X je vysledkem pouze zrychleni obrobku.

25 Nm odpovida kompletni uchopovaci sile v 90 mm od plosky prstu.
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Sila vs vzdalenost od plosky prstu
Nize uvedeny graf ukazuje, jak maximalni pfipustna sila klesd se zvétsujici se vzdalenosti od

plosky prstu v ptipadé individudiné ptizplsobenych prstd. Graf je platny pro vSechny typy
jednotlivych vzdalenosti znazornénych na obrdzku nize.

Force vs Distance from finger platform
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Druhy uchopeni

V tomto dokumentu pouzivdme terminy vnitini a vnéjsi uchopeni, které oznacuiji, jakym
zpUsobem ndstroj uchopuje obrobek.
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Vnéjsi uchopeni

Vnitfni uchopeni

@robot

@ robot

Pozadavky na proud

Typ robotu  Maximalni proud

ABB 2000 mA
FANUC CRX | 2000 mA
Kassow 700 mA
UR 600 mA
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1.2. Obsah krabice 2FG14
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1.3. 2FG14
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