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1. Datovy list

1.1. 3FG15
Obecné vlastnosti Minimum Typicky Maximum Jednotka
Uzite¢né zatizeni silového Uchopeni - - 10 kqg]
- - 22 [Ib]
Flexibilni uchopeni|- - 8 kgl
spojeni - - 17 [Ib]
- - 15 (ka]
- - 33 [Ib]
Uzite¢né zatizeni tvarového spojeni
A 4 - 152 [mm]
R VnéjSiew» 0,16 - 5,98 [palec]
Prdmér uchopeni* —
s w ™ 35 - 176 [mm]
Vnitfni ‘#*_® 1,38 - 6,93 [palec]
o - 0,1 - [mm]
Rozliseni polohy prstu ) 0004 |- [palec]
Tocivy moment motoru na platformeé prstu (z)** - - 5,3 [Nm]
Presnost opakovani priméru i 01 02 [mm]
P P - 0,004 (0,007 |[palec]
o Uchopenf 10 - 240 [N]
Uchopovaci sila - -
Flexibilni uchopeni|10 - 140 [N]
Sila dchopu (nastavitelnd) 1 - 100 [%]
Rychlost uchopeni (zména prliméru) - - 125 [mm/s]
Doba uchopeni (véetné aktivace brzdy)* * * - 500 - [ms]
Minimalni nutny pohyb prstu 4 - - [mm]
Pridrzet obrobek pfi ztraté energie? Ano
, 0 - 60 [°C]
Skladovaci teplota 32 ) 140 [°F]
Motor Integrované elektrické BLDC
Klasifikace IP P67
" v 156 x 158 x 180 [mm]
Rozméry [D, S, 0] 6,14 x 6,22 x 7,08 [palec]
1,15 [kg]
Hmotnost 25 [Ib]
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* S rozsahem dodavky.

** Podivejte se, kde se aplikuje kroutici moment, v ¢asti Maximalni povoleny tocivy moment.

***Vzddlenost priméru 10 mm. Viz také ¢ast Metody uchopeni.

Provozni podminky Minimum  Typicky Maximum Jednotka
Napajeci zdroj 20 24 25 V]
Spotfeba proudu 43 - 1500 *** [MA]

, 5 - 50 [°C]
Provozni teplota a1 ) 122 [°F]
Relativni vlhkost (bez kondenzace) 0 - 95 [%]

** 600 mA je nastaveno jako vychozi.

Zaruka: 3 roky nebo 3 000 000 cykld, podle toho, co nastane dfive, v souladu s oficidlnimi
zaru¢nimi podminkami stanovenymi v partnerské smlouvé. Jeden provozni cyklus je
definovan jako jedna kompletni sekvence uchopeni a uvolnéni, coz odpovidd 6 000 000
pohybl pfi otevirdni nebo zavirdni.

Prsty

Dodavané prsty Ize namontovat ve 3 rliznych polohach pro dosazeni rliznych uchopovacich
sil a riznych primérd uchopeni.

Délka dodaného prstu je 49 mm (L na obrazku nize). Pokud jsou vyzadovany specificky
pfizplsobené prsty, mohou byt vyrobeny tak, aby pasovaly na uchopovac podle nize
uvedenych rozmér( (mm)[palec] .Potfebné Srouby jsou M4 x 8 mm (pouzijte utahovaci
moment 3 Nm):
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2x @ 4,50[0,177] THRU ALL
L& 7,50[0,295] ¥ 3,10[0,122]

0
14 -0.050

[0,551 48,002}

Spicky prstt

Dodané $picky prstd jsou uvedeny nize. Rizné Spicky prstl umozni dosdhnout rliznych
uchopovacich sil a riznych priimért uchopeni.

« Ocel®10 mm

+ Ocel®13 mm

« Silikon @ 13,5 mm

« Silikon @ 16,5 mm

Pokud jsou vyzadovany specificky pfizplsobené $picky prstll, mohou byt vyrobeny tak, aby
pasovaly na prsty uchopovace podle nize uvedenych rozmér( (mm)[pal.]. Potiebné srouby
jsou M4 x 8 mm (pouzijte utahovaci moment 2,5 Nm):
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M4 - 6H T 8[0,315]

[0,23622 h7 -8,00047}

D6 h7-8,0]2
[ [0.05[0,00197] [ A|

Maximalni povoleny kroutici moment

Tato ¢ast je dulezitd, pokud se pouzivaji specificky pfizplsobené prsty nebo $picky prstd.

Maximalni povoleny kroutici moment aplikovany na platformy prstu uchopovace kolem osy X
aYjel12 Nm.

Maximalni povoleny kroutici moment aplikovany na konec prstu uchopovace kolem osy X a Y
je 2,5 Nm.

Na obrdzcich vySe je zobrazen soufadnicovy systém, z néhoz se vypocitdvaji maximalni
povolené toCivé momenty.
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Spiéky prstll ve tvaru pismene X
Tyto $picky prstl zlepsuji schopnost uchopovace odebirat a umistovat kulaté obrobky s prvky

podobnymi limci. Diky zkombinovani pfistup silového a tvarového uchopeni zvysuji Spicky
prstl stabilitu a uzite¢né zatizeni uchopovaného obrobku.

/

Kdyz pouzijete tyto manipulacni $picky prstll, nastavte primér $picek prstll v programu robotu
na 16 mm. Tyto Spicky prstl jsou pfislusenstvi a je tfeba je zakoupit samostatné. Chcete-li
zakoupit tyto Spicky prstd, obrafte se na distributora.

. Spicky prstd tvaru pismene X 3FG, vyr. &. 106963.

Sada vroubkovanych spicek prstu

Tyto $picky prstl, navrzené s vroubkovanym povrchem, zvysuji treni a kapacitu uzite¢ného
zatizeni, diky ¢emuz jsou optimalni pro uchopovani a pfemistovani surovych a naolejovanych
obrobk( na CNC strojich.

POZNAMKA:

Vroubkovana $picka prstu mize zanechat stopy na materidlu.

" o
q' )

PN L S

O\

—

Pri pouziti téchto Spicek prstll nastavte program robotu na prdmeér 13 mm. Jednd se o
volitelné pfisluSenstvi, které se prodavad samostatné. Ohledné ndkupu kontaktujte distributora.

- Sada vroubkovanych $picek prst(, vyr. ¢. 113929.
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Vnitfni/vnéjsi uchopeni

@robot

V dokumentu jsou pouzity terminy vnitfni a vnéjsi uchopeni. Tato uchopeni souvisi s tim, jak je

obrobek uchycen.

Vnéjsi uchopeni

Vnitfni uchopeni

- Yo

&0

UPOZORNEN:I:

/ ! '\ Uchopte tézké nebo pevné obrobky vycentrované v uchopovaci. Pfi prvnim
kontaktu nesmi byt Zadny prst vzdalen od obrobku vice nez 0,5 mm. Vétsi

odsazeni mohou zpUsobit pfetizeni a poskozeni motoru a prevodovky.

2020

Metody uchopeni

H)HS

Existuji dvé rlizné metody uchopeni, jak Ize 3FG15 ovlddat. U kazdé metody Ize pouzit vnitini i

vneéjsi uchopeni.

Normalni uchopeni

Flexibilni uchopeni

Tuto metodu uchopeni pouzijte, pokud:

« pramér pfedmétu je zndm a neméni se
+ je zapotfebi uchopovaci sila vice nez 140
N.

Tuto metodu uchopeni pouZijte, pokud:

« pramér pfedmétu neni zndm nebo se
vyrazné méni

+ dostate¢na uchopovacisila je az 140 N

Normalni uchopeni

Akce sevieni ma dvé faze:

s

nedoslo k poskozeni ¢ehokoli, co by se mohlo sevfit mezi prsty uchopovace a obrobek.

3FG15 béhem této faze vyvine silu 50 N.
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Faze 2: Kdyz je prdmér uchopovace velmi blizko naprogramovanému cilovému priméru,
uchopovac zvysi silu k uchopeni' s pouzitim naprogramované cilové sily. Po uchopeni se
aktivuje brzda (zvuk cvaknuti). Aktivaci brzdy, také znamou jako Detekce sily uchopeni, Ize
ovéfit v poskytnutych funkcich. Tato brzda udrzi obrobek pouzitou silou bez spotfeby energie
a pfidrzi obrobek v pfipadé ztraty energie. Tato brzda se automaticky deaktivuje, kdyz
uchopovac provede uvolnéni nebo novy povel uchopeni. BEhem programovani uchopovace
Ize brzdu deaktivovat pomoci funkci v grafickém uzivatelském rozhrani.

Flexibilni uchopeni

Prsty se zacnou pohybovat s nastavenou cilovou silou. Pokud se uchopovac dostane do
kontaktu s pfedmétem, uchopi ho naprogramovanou cilovou silou. Po uchopeni se aktivuje
brzda (zvuk cvaknuti). Aktivaci brzdy, také zndmou jako Detekce sily uchopeni, Ize ovéfit v
poskytnutych funkcich. Tato brzda udrzi obrobek pouzitou silou bez spotfeby energie a pfidrzi
obrobek v pfipadé ztrdty energie. Tato brzda se automaticky deaktivuje, kdyz uchopovac
provede uvolnéni nebo novy povel uchopeni. Béhem programovani uchopovace Ize brzdu
deaktivovat pomoci funkci v grafickém uzivatelském rozhrani.

POZNAMKA:
Dosazitelna rychlost uchopeni je ovlivnéna nasledujicimi parametry:

1. PouZziti nizsi cilové sily (F) nez 100 % mUze snizit rychlost uchopeni.

2. Velikost cilového prliméru: ¢im vétsi je cilovy primeér (uchopeni blizko plné

.....

100%

75%

Gripping speed

30%

Fully Open Closed
(FO)
Diameter

Uchopovaci sila

Celkova sila uchopeni velmi zavisi na uhlu prstu ©. Pro vnitfni'i
vnéjsi uchopeni plati, ze ¢im mensi je Uhel prstu, tim vyssi je
plsobici sila.

Rozsah dhli vnéjsiho uchopenf je 30-165 stuprill a rozsah dhl
vnitfniho uchopeni je 20-160 stupn(.
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NiZze uvedeny graf ukazuje, jaké sily Ize dosdhnout pro konkrétni primér v zavislosti na pozici
prstu pfi pouziti funkce Normaini dchop. Graf je vykreslen pomoci méfeni se standardnimi
prsty ve véech 3 pozicich, s ocelovymi $pickami prstll o @ 10 mm a s kovovym obrobkem. Sila
flexibilntho uchopeni je uvedena v teCkované Care.

Max Force Normal Grip vs Diameter
300

Finger pos 1 (@210) Finger pos 3 (210)
Normal Force 100% Normal Force 100%

Finger pos 3 (210)
Normal Force 100%

z .
% 150 Flexible force 100%
5 e e e e e e e e e e e e e e | —
100
50
0
0.00 10.00 20.00 30.00 40.00 50.00 60.00 70.00 80.00 90.00 100.00 110.00 120.00 130.00 140.00 150.00 160.00
Diameter (mm)
POZNAMKA:
Celkova sila, ktera plsobi, zdvisi na uhlu prstu, vstupnim proudu (omezeném u
priruby nékterych robotl) a na koeficientu tfeni mezi materidly prstd a
obrobkem.

Primeér uchopeni

RUzné konfigurace dodaného prstu a Spicek prstd umoziuji dosahnout Siroké skaly prameéra.

Poloha prstu Spi¢ka prstu Rozsah vnéjSiho uchopeni  Rozsah vnitiniho uchopeni
(mm) (mm) (mm)
@10 10 - 117 35-135
1 213 7-14 38-138
©16,5 4 -1 41-140
@10 26-134 49 - 153
2 213 23-131 52 -156
© 16,5 20-128 55-158
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Poloha prstu Spicka prstu Rozsah vnéjsiho uchopeni  Rozsah vnitiniho uchopeni
(mm) (mm) (mm)
210 44 -152 65-172

3 213 41-149 68 -174
© 16,5 38-146 71-176

Na zdkladé:

« Unhel pro vnéjsi uchopeni min. 165° (poz. 1), 163° (poz. 2), 161° (poz. 3) a max. 30° (véechny 3
polohy)

« Uhel pro vnitfni uchopeni min. 160 ° a max. 30 °

Cim blize k rozsahu maximélniho priiméru, tim mensi je thel a tim vy3éi je sila.

1.2. Obsah krabice 3FG15

@
ix3 x3

@ 3FG15 with @10 steel and @ 213 steel fingertip @01 6.5 silicone fingertip @Torx T20 Key
213.5 silicone fingertips
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1.3. 3FG15

101,96[4,014

#71[2.795]

===l
f@b@&

101.50[3.994]

U T

156,50[6.161]

157,97[6,219
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$110(4,331_

95(3,740]

138,75|5,463)

VSechny rozmeéry jsou v mm a [palcich].

12
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