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1. Adatlap

1.1. 2FG14
Altalanos tulajdonsdagok Minimum Jellemzé Maximum Mértékegység
Terhelhet8ség surléddsos megfogds
e : - 14 [kg]
‘hJ - - 30,8 [font]
esetén
Terhelhetéség alatamasztasos megfogds
— - - 20 k]
‘ ; ; 44,09 [font]
esetén E—
. . . - 50 - [mm]
Teljes mozgdastartomany 196 [hilvelyk]
Ujjak
befelé 5 55 [mm]
—H 0,196 2,16 [hiivelyk]
Kiilsé
Ujjak
kifelé 55 i 105 [mm]
-—T 2,16 413 [hiivelyk]
Megfogds ‘-
szélességtartomanya Ujjak
befele 1176 ] 67,6 [mm]
0,69 2,66 [hiivelyk]
Belsé
Ujjak
kifelé 67,6 i 17,6 [mm]
E 2,66 4,62 [hiivelyk]
e .y - +/- 0,1 - [mm]
Megfogas ismételhetésége i +-0.004 |- [hiivelyk]
Fogderd * 40 - 280 [N]
Fogoderd tlrése - - +/-10 [N]
, , Xtengely i i 30 INm]
Engedélyezett nyomaték az |menten
ujjplatform**
P Ytengely i i o5 INm]
menten
Megfogdsi sebesség *** 16 - 450 [mm/s]
Megfogdsi id6 (fék aktivaldsdval egyiitt) |- 200 - [ms]
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Altalanos tulajdonsdgok

Megtartja a munkadarabot Igen
aramkimaradds esetén?

e 0 - 60 [°C]
Tarolasi hdmeérseklet 32 i 140 °F]

Motor

Integralt, elektromos BLDC

IP-besorolas

IP67

Hajtomlizsir: NSF H1 jévdhagyds; megfelel az FDA élelmiszerekkel vald idénkénti
érintkezéssel jard alkalmazasokra vonatkozé 21 CFR 178.3570 szdmu elbirdsanak

‘ ‘ . 155,2 x 115 x 70 [mm]
Méretek [Ho x Sze x Me] 6.11x 4,53 x 2,76 [hiivelyk]
, 15 kg
Suly 33 [font]

* A szlikséges dramerdsség 2000 mA, ennél kisebb dramerésség kisebb fogderét
eredményez. Lasd: Er6/aramerdésség grafikon.

** Tovabbi részletekért ldsd: Megengedett maximalis nyomaték.

** A megfogandd targyhoz viszonyitva (mindkét kar).

4 mm mozgdstartomany és 80 N erd esetén. Jellemzd érték: 300 ms 80 mm és 150 N

esetén.

Uzemi koriilmények Minimum Jellemzé Maximum Mértékegység
Tapellatas 20 24 25 V]
Aramfelvétel - - 2000 * [mA]

- S 0 - 50 [°C]

Uzemi hdmérséklet 32 i 122 F]

Relativ paratartalom (nem lecsapddo) 0 - 95 [%]

* Automatikusan alkalmazkodik az aktudlis dramigényhez. Tovdbbi informdciokért l1dsd az

Aktudlis aramigény részt.

Garancia: 3 év vagy 3 000 000 ciklus, attél fliggden, hogy melyik kovetkezik be elébb, a
Partneri Megallapoddsban meghatarozott hivatalos garancidlis feltételek szerint. Egy

mukdodési ciklus egy teljes fogds és elengedés sorozatként kerlil meghatdrozdsra, ami 6 000

000 nyitasi vagy zardsi mozgdsnak felel meg.
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Force/Current grafikon

Force vs. Current
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Eréérzékelé

A fogdszerkezet ujjaban eréérzékeld van a csatlakozd feldli oldalon, az aldbbi abra szerint.

Vegye figyelembe az eréérzékeld jelenlétét, amikor a munkadarabot a fogdszerkezet ujjaival
igazitja, vagy amikor a munkadarabot oldalra forditva szedi fel, mivel a gravitacio
befolydsolhatja az eré mérését.
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Utdbbi esetben Ugy igazitsa a fogdszerkezetet, hogy az érzékelbvel elldtott ujja fellil legyen.
Gondoskodjon rdla, hogy az alsd ujj kicsivel azelbtt érintse meg a munkadarabot, hogy a felsé
ujj hozzéaérne, az aldbbi dbra szerint.

Ujjak

A gydrilag szallitott ujjak két eltérd pozicidban szerelhetbk fel, amivel kiilonb6zé megfogdasi
tartomanyok érhetdék el.

Befelé Kifelé

Kiilsé megfogasi tartomdny [mm] | 5-55 55-105

Belsé megfogdsi tartomany [mm] | 17,6-67,6 67,6-117,6

A gydrilag szallitott ujjak hossza 12,50 mm (L jeldléssel a lenti dbran). Ha egyéni ujjakra van
szlikség, akkor azokat a lenti méretek (mm)[hlivelyk] alapjén el lehet ugy késziteni, hogy
illeszkedjenek a fogdszerkezethez. M4x10 mm-es csavarokkal, 2 Nm nyomatékkal rogzitse az
ujjakat.
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Megengedett maximalis nyomaték

A fogdszerkezet ujjplatformjaira kifejtheté megengedett maximalis nyomaték 30 Nm az X
tengely mentén, illetve 25 Nm az Y tengely mentén. Az aldbbi abrdn a megengedett
maximalis nyomaték kiszamitdsdhoz alapul szolgdld koordindta-rendszer lathato.

Az Y tengely nyomatéka a fogderébdl és a munkadarab gyorsuldsabdl, mig az X tengely
nyomatéka kizdrdélag a munkadarab gyorsuldsdbdl adddik.

A 25 Nm megfelel a teljes megfogderének az ujjplatformtdl 90 mm-re.
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Eré/tavolsag az ujj platformjatdl
Az aldbbi grafikonon az lathatd, hogyan csdkken a maximalisan megengedett erd az

ujjplatformtdl valé tavolsag ndovekedésével, egyéni ujjak esetében. A grafikon az aldbbi dbran
lathatd Osszes egyedi tavolsagtipusra érvényes.

Force vs Distance from finger platform

Distance

Distance

Force [N]
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Distance from finger platform [mm]

Megfogastipusok

Ebben a dokumentumban a belsé és a kiilsé megfogas kifejezéseket haszndljuk, amelyek
arra utalnak, hogyan fogja meg a szerszdm a munkadarabot.
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Kiils6 megfogads

Bels6 megfogads

@robot

@ robot

Aktudlis aramigény

Robottipus = Maximalis dramerdésség

ABB 2000 mA
FANUC CRX | 2000 mA
Kassow 700 mA
UR 600 mA
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1.2. 2FG14 doboz tartalma
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1.3. 2FG14
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A méretek mm-ben és [hlivelyk]-ben vannak megadva.
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