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1. Arkusz danych

1.1. 2FGP20 Fork

Wiasciwosci pochwycenie zestawem Minimalne Wartosc¢ Maksymalne Jednostka
widet typowa
- - - 16 k]
Udzwig - - 35,2 [funty]
! - - 260 [mm]
Widt
Catkowite Y - - 10,24 [cale]
rozwarcie ) - - 218 [mm]
Zacisk - - 8,58 [cale]
Zakres pochwycenia w zaleznosci od 100 450 [mm]
wysokosci kartonu (1) 3,93 17,71 [cale]
> . - +/- 0.5 - [mm]
Powtarzalnosc¢ chwytania i +/-0,020 i [cale]
o Widty 16 - 180 [mm/s]
Predkosc ruchu
Zacisk - - 350 [mm/s]
Ruch widet - - 300 [N]
Sita
Pochwycenie zaciskiem |10 - 40 [N]
58 [dB(A)]Leq
i ) - -
Poziom hatasu 63 [AB(A) IMaks
Utrzymuje obrabiany przedmiot przy Tak
utracie zasilania?
Kat przechytu chwytaka - - 15 [dstopnie]
Silnik Zintegrowana, elektryczna BLDC

M Wiecej informacji w tabeli Zakres pochwytywania kartonow. Niestandardowe widty i/lub
gérny zacisk moga zwiekszyc ten zakres.

) Wiecej informacji mozna znaleZ¢ w punkcie Poziom hatasu.
Zakres pochwytywania kartonow

Widty musza podpierac co najmniej 60% powierzchni kartonu. W przypadku wiekszych
kartondw mozna zastosowac widty niestandardowe.

W przypadku kartonéw o wysokosci mniejszej niz 100 mm lub szerokosci mniejszej niz 120
mm mozna zastosowacd niestandardowy gdorny zacisk.
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Tl Wysokosc (H) Sz‘erokosc (W) D’r.ugosc (L)
min. — maks. min. — maks. min

o 100 - 300 120 - 400 200 [mm]
Waskie, krotkie 3,94 - 11,81 4,72 -15,75 7.87 [cale]
o 100 - 300 120 - 400 468 [mm]
Szerokie, krotkie 3,94 - 11,81 4,72 -15,75 18,42 [cale]
. . 250-450 120 - 400 200 [mm]
Waskie, diugie 9,84-17,71 4,72 -15,75 7.87 [cale]
Syeroki. diudic 250-450 120 - 400 468 [mm]
» 4TUg 9,84-17,71 4,72 -15,75 18,42 [cale]

Wiasciwosci chwytaka
podcisnieniowego

Minimum Wartos¢
typowa

Maksymalne Jednostka

5 - 60 [% podcisnienia]
Podcisnienie - 0,05 - - 0,607 [bary]

1.5 - 17,96 [cale/Hg]
Przeptyw powietrza 0 12 [I/min]

Lo - 2,5 [kg]
Udzwig (z dostarczonym osprzetem) i 551 [funty]
Przyssawki podcisnieniowe 1 4 [szt.]

Czas pochwycenia (zmierzony przy
40% docelowego podcisnienia) 0.25 [sek]
Czas zwalniania 0,4 [sek]

72 [dB(A)lLeq

i (1 - -

Poziom hatasu 74 [AB(A) Maks.

Pompa podcisnienia

Zintegrowana, elektryczna BLDC

Filtry pytu

Zintegrowane 50 pm, wymieniane w terenie

() Wiecej informacji mozna znalezé w punkcie Poziom hatasu.
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Wiasciwosci ogdlne Minimum Wartosc typowa Maksymalne Jednostka
Temperatura przechowywania 0 - 60 [°C]

32 - 140 [°F]
Klasyfikacja IP 54

) 473 x 188 x 504 [mm]
)

Wymiary [dt. x szer. x gt] 18,6 x 7.4 x 18,82 [cale]

8,5 [kg]
Masa 18,74 [funty]

M Podane wymiary dotycza waskich, krétkich widet bez uchwytu podcisnieniowego. W
przypadku zastosowania uchwytu podcisnieniowego szerokosc zwieksza sie do 450 mm
[17,72 cala].

Warunki eksploatac;ji Minimalne Wartosc¢ typowa Maksymalne Jednostka
Zasilanie 20 24 25 V]

Pobdr pradu - - 2000 [MA]
Temperatura otoczenia podczas 5 - 50 [°C]
eksploatacji (chwytak i przyssawki) 41 - 122 [°F]
Wilgotnos¢ wzgledna (bez 0 - 95 [%]
kondensacji)

Gwarancja: 3 lata lub 3 000 000 cykli, w zaleznosci od tego, co nastapi wczesniej, zgodnie z
oficjalnymi warunkami gwarancji okreslonymi w Umowie partnerskiej. Jeden cykl roboczy
definiuje sie jako jedna petna sekwencje pochwycenia i zwolnienia, co odpowiada 6 000 000
ruchdw otwierania lub zamykania.

Poziom hatasu

Poziom hatasu urzadzenia 2FGP20 zalezy od tego, czy do chwytania uzywane sg palce, czy
podcisnienie. Hatas chwytania podcisnieniowego zalezy od ustawionego poziomu
podcisnienia i tego, czy przedmiot jest podnoszony, czy nie. Wyzsza predkosc i rozwarcie
zwiekszajg hatas. Poziom hatasu zalezy réwniez od otoczenia i innych urzadzen.

Poziom hatasu generowanego przez chwytak 2FGP20 zostat zmierzony przez niezaleznag

firme zewnetrzna.

Ustawienia préby byty nastepujace:

« Probe przeprowadzono w normalnej strefie produkcyjnej wewnatrz budynku.

« Prdéba chwytania palcami obejmowata 4 cykle petnego rozwarcia, 100% predkosci i brak
przerw pomiedzy cyklami.

« Prébe chwytania z zastosowaniem podcisnienia wykonano przy catkowicie uruchomionej
pompie i bez przerw.

+ wyposazenie pomiarowe umieszczono w odlegtosci 1 m od urzadzenia 2FGP20.

Préba wykazata, ze sredni zmierzony poziom hatasu wynosit ponizej 58 dB(A) eq W
przypadku chwytaka palcowego i 72 dB(A)Leq W przypadku zastosowania podcisnienia.
Maksymalny zmierzony poziom hatasu wynidst ponizej 63 dB(A)maks. W przypadku chwytaka
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palcowego i 74 dB(A)pmax W przypadku zastosowania podcisnienia, czyli ponizej

maksymalnego dopuszczalnego poziomu hatasu (80 dB(A)). Chwytak 2FGP20 nie dziatata w
sposob ciggty w ramach aplikacji, co oznacza, ze sredni poziom hatasu jest znacznie nizszy.

Widty

Dostepne sa cztery rodzaje widet OnRobot. Numery katalogowe i zawartos¢ dostawy mozna
znalez¢ w czesci ,Konserwacja”, a wymiary — w czesci ,Wymiary mechaniczne”.

Waskie, krotkie Szerokie, krotkie Waskie, diugie Szeroki, diugie

Widty niestandardowe

Dostepne palce widet moga obstugiwac kartony o wysokosci do 450 mm i szerokosci do 400
mm. W przypadku wiekszych kartondw zaleca sie zastosowanie niestandardowych palcéw
widet.

OSTRZEZENIE:

Nalezy przestrzegac¢ norm ISO/TR 20218-1i ISO/TS 15066, aby wykonane na
zamowienie palce widet nie miaty ostrych krawedzi ani nie stwarzaty ryzyka
przytrzasniecia w obszarach chwytania.

omm

Zwiekszenie wysokosci zebdw widet moze spowodowac zmniejszenie dopuszczalnego
momentu obrotowego, jak pokazano w punkcieMomenty w podstawie palca.

W przypadku zastosowania palcow widet wykonanych na zamdwienie mozna je dostosowac
do chwytaka zgodnie z wymiarami (mm) [cal] przedstawionymi ponizej. Do zamocowania
palca widet nalezy uzyc srub M6 x 16 mm, dokreconych momentem 3 Nm.
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Momenty w podstawie palca

Maksymalny moment 80 Nm jest dozwolony w kazdym kierunku podstawy palca.

Niestandardowy goérny zacisk

Dostepny gdrny zacisk jest przeznaczony do kartondw o minimalnej wysokosci 100 mm i
szerokosci 120 mm. W przypadku mniejszych kartondw zaleca sie zastosowanie
niestandardowego zacisku gdrnego.
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Jesli wymagane jest zastosowanie niestandardowej ptyty, mozna jg dostosowac do chwytaka

zgodnie z wymiarami (mm)[cal] przedstawionych ponizej. Do zamocowania ptyty nalezy uzyc
srub M4 x 8 mm, dokreconych momentem 1 Nm.
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Jesli wymagana jest niestandardowa podktadka, mozna jg zaprojektowac tak, aby pasowata

do chwytaka, zgodnie z wymiarami (mm) [cal] przedstawionymi ponizej. Podktadke nalezy
zamocowac za pomoca srub M4 x 6 mm dokreconych momentem 1 N/m.
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Mozna zamontowac element wypetniajacy szczeline miedzy ptyta zwalniajgca a palcem widet.
Element ten mozna wykonac tak, aby pasowat do chwytaka, zgodnie z wymiarami (mm)
[callpodanymi ponizej. Do zamocowania elementu uzyj otworéw gwintowanych M4 x 6 mm.
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Przyssawki podcisnieniowe

Rozwigzanie podcisnieniowe zostato zaprojektowane do obstugi przektadek i podobnych
elementdéw. Ponizej przedstawiono dwie najczesciej stosowane konfiguracje z dostarczonym

wspornikiem i przyssawkami podcisnieniowymi.

Uktad prostokatna Uktad szeregowy

Lepiej sprawdzi sie z tekturowymi
przektadkami lub papierem wielowarstwowym

Lepiej sprawdzi sie z papierowymi lub
podobnymi przektadkami
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Podana dtugosc rurki jest odpowiednia do uktadu prostokatnego. Aby uzy¢ uktadu
szeregowego, nalezy przyciaé dwie rurki na dtugosc¢ 83 mm.
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UWAGA:
Wazne jest, aby zawsze korzystac z czterech zZrédet powietrza jednoczesnie.

Custom Vacuum Bracket

Jesli wymagany jest niestandardowy wspornik, mozna go dopasowac do chwytaka zgodnie z
wymiarami (mm) [cale] pokazanymi ponizej. Do zamocowania palcéw nalezy uzy¢ srub
M6x6mm.
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1.2. Zawartosc¢ opakowania 2FGP20 Fork

2FGP20

16 x M4x8mm screw

4 x Finger Pad

@ 2FGP20 Base Unit @ 12 x M6x12mm Screw @ 2 x 2FGP20 Finger

Premounted Premounted
@ 6 x M6x10mm screw @ 4 x Suction Cup @40 8 x Angled Fitting @ Distance plate 4 x M6x20mm screw
. . 2 x Vacuum Tube L = 160 Suction cup bracket
@ 6 X M6x12mm screw @ @6h8x20mm Pin @ Reinforcement Bracket @ 2 x Vacuum Tube L = 180 V-Shape
@ Suction cup bracket Torx T30 key | Hex key 3 mm
|-Shape | Torx T20 key

10
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2FGP20 - Fork kit

@ Fork Kit Linear drive unit

@ Torxkey T30




ARKUSZ DANYCH

1.3. 2FGP20 Fork

2FGP20 Fork - widly waskie krétkie
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Wszystkie wymiary podane sg w mm i [calach].
Widty waskie, krétkie
7,268 [3,780]

‘_ 184,60 _‘ 96

T 0 - - T _(—/;'—E

@ Q @
AN O
o
3 ° °
L(")

® ® o

™
@ @ ©,
1T TTITTT 11T _\I
7.874] [11,929]
200 303

Wszystkie wymiary podane sg w mm i [calach].
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Widty waskie, diugie
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Wszystkie wymiary podane sg w mm i [calach].
Widty szerokie, krotkie
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Wszystkie wymiary podane sg w mm i [calach].
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Widty szerokie, dtugie

[7.268]
184,60

[20,008]
508,20

Wszystkie wymiary podane sg w mm i [calach].
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