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1. Ficha técnica

1.1. 3FG25
Propiedades generales Minimo Tipico Maximo Unidad
Agarrar - - 15 kgl
- - 33,06 |[Ib]
A flexible |- - 1 ki
Ajuste de la fuerza de la carga util garre flexible 0 [kg]
- - 22 [Ib]
- - 25 (ka]
- - 55,1 [Ib]
Ajuste de la forma de la carga util
A 18 - 155 [mm]
Externos_w |0,70 |- 6,10 [in]
Didmetro de agarre* —
A - 184 [mm]
Interno = * (1,61 - 7,24 [in]
.z . .z - 011 - [mm]
Resolucion de la posicion de la punta ) 0.004 |- fin]
g s Ll - 0,1 0,2 [mm]
Precision de repeticion de didametro ) 0,004 0,007 |[in]
Par motor en la plataforma de puntas (z)** - - 74 [Nm]
Agarrar 50 - 450 [N]
Fuerza de agarre
Agarre flexible |50 - 300 [N]
Fuerza de agarre (ajustable) 1 - 100 [%]
Velocidad de agarre (cambio de didmetro) - - 90 [mm/s]
Tiempo de agarre (incluida la activacion del freno)* * * - 500 |- [ms]
Cambio de didmetro minimo necesario 3 - - [mm]
;Sostiene la pieza de trabajo en caso de fallo eléctrico? Si
. 0 - 60 [°C]
Temperatura de almacenamiento 32 ) 140 F]
Motor BLDC eléctrico integrado
Clasificacion IP IP67
. . . L 156 x 168 x 187 [mm]
Dimensiones [longitud, ancho, didmetro] 616 x 6.62 x 7.38 fin]
1,6 (ka]
Peso 3,52 [1b]

* Con el contenido de la entrega.
** Vea dénde se aplica el par en el par maximo permitido.

** * Distancia de 10 mm de didmetro. Ver también la seccion Métodos de agarre.
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Condiciones de funcionamiento Minimo Maximo

Fuente de alimentacion 20 24 25 V]

Consumo actual 50 - 1500 [mA]
. . 5 - 50 [°C]

Temperatura de funcionamiento a1 i 122 C°F]

Humedad relativa (sin condensacién) 0 - 95 [%]

Garantia: 3 aflos 0 3 000 000 de ciclos, lo que ocurra primero, de conformidad con las
condiciones oficiales de garantia establecidas en el Acuerdo de Socio. Se entiende por «ciclo
de funcionamiento» una secuencia completa de agarre y liberacidn, equivalente a 6 000 000

de movimientos de apertura o cierre.

Puntas

Los dedos suministrados pueden montarse en 3 posiciones diferentes para conseguir

distintas fuerzas de agarre y distintos diametros de agarre.

La longitud de las puntas suministradas es de 42,6 mm (L en el dibujo). Si se requieren puntas
personalizadas, se pueden fabricar para adaptarse a la pinza de acuerdo con las dimensiones
(mm)[in] que se muestran a continuacién. Los tornillos necesarios son M5x8 mm (utilice un

torque de apriete de 2,5 Nm):
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Puntas

A continuacion se indican las puntas suministradas. Las diferentes puntas permiten conseguir
distintas fuerzas de agarre y distintos diametros de agarre.

« @13 mm, acero
@13 mm moleteado

« 16,5 mm NBR

Si se requieren puntas personalizadas, se pueden fabricar para adaptarse a la pinza de
acuerdo con las dimensiones (mm)[in] que se muestran a continuacion. Los tornillos
necesarios son M4x8 mm (utilice un torque de apriete de 2,5 Nm):
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Par maximo permitido

Esta seccidn es importante si se usan dedos o puntas personalizados.

El par maximo que se puede aplicar a las plataformas de dedos de la pinza alrededor de X e
Y es de 40 Nm.

El par mdximo que se puede aplicar a los extremos de las puntas de la pinza alrededor de X e
Y es de 8 Nm.

En la imagen anterior se muestra el sistema de coordenadas a partir del cual se calcula el par
maximo permitido.

Puntas en forma de X

Estas puntas mejoran la capacidad de la pinza para recoger y colocar piezas redondas con
funciones tipo collar. Al combinar la aproximacion de agarre con ajuste de forma y de fuerza,
las puntas aumentan la estabilidad y la carga util de la pieza que se agarre.

TR
A

Cuando se utilicen estas puntas de dedos, se establece el didmetro de la punta del dedo en
16 mm en el programa del robot. Estas puntas son accesorios opcionales y deben comprarse
por separado. Para adquirir estas puntas, pdngase en contacto con su distribuidor.

« Puntas en forma de X 3FG PN 106963.

D
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Conjunto de puntas moleteadas

Disefladas con una superficie moleteada, estas puntas aumentan la friccion y la capacidad de
la carga util, lo que las hace dptimas para sujetar y mover piezas de trabajo en bruto y
recubiertas de aceite en maquinas CNC.

NOTA:

La punta moleteada puede dejar marcas en el material.
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Ajuste el programa del robot a un diametro de 13 mm cuando utilice estas puntas.
Agarres externos/internos

En el documento se utilizan los términos de agarre interno y externo, que hacen referencia al
agarre de la pieza.

Agarre externo Agarre interno

N PRECAUCION:

! Agarre las piezas de trabajo pesadas o fijas centradas en la pinza. En el primer
contacto, ningun dedo debe estar a mds de 0,5 mm de la pieza. Desviaciones
mayores pueden sobrecargar y dafiar el motor y el engranaje.
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Métodos de agarre

Existen dos métodos de agarre diferentes para operar la 3FG25. Con ambos métodos se
puede usar tanto el agarre interno como el externo.

Agarre normal Agarre flexible

Utilice este método de agarre si: Utilice este método de agarre si:

« el didmetro del objeto es conocido y + el didmetro del objeto es desconocido o
no varia varia de forma considerable

+ se necesita una fuerza de agarre « una fuerza de agarre de hasta 300 N es
superiora 300 N suficiente

Agarre normal

La accion de agarre incluye dos fases:

Fase 1: por motivos de seguridad, las puntas empezaran a moverse con una fuerza inferior
(<140 N) para evitar dafiar cualquier cosa que pueda quedarse fijada entre las puntas de la
pinzay la pieza de trabajo.

Fase 2: cuando el didmetro de la pinza esta muy cerca del didmetro objetivo programado, la
pinza aumentara la fuerza de agarre con la fuerza objetivo programada. Después del agarre,
se activard un freno (sonara un «tic»). La activacion del freno, también conocida como «agarre
de fuerza detectado», se puede verificar en las funciones proporcionadas. Este freno
sostendrd la pieza de trabajo con la fuerza aplicada y sin consumo eléctrico, y seguira
haciéndolo en caso de fallo eléctrico. Este freno se desactivard automaticamente cuando la
pinza suelte el objeto o se emita un nuevo comando de agarre. Mientras programa la pinza, el
freno se puede desactivar utilizando las funciones de la interfaz gréfica del usuario.

Agarre flexible

Las puntas comenzardn a moverse con la fuerza objetivo establecida. Si la pinza entra en
contacto con el objeto, la sujecidn se realizard con la fuerza objetivo programada. Después
del agarre, se activara un freno (sonard un «tic»). La activacién del freno, también conocida
como «agarre de fuerza detectado», se puede verificar en las funciones proporcionadas. Este
freno sostendrd la pieza de trabajo con la fuerza aplicada y sin consumo eléctrico, y seguird
haciéndolo en caso de fallo eléctrico. Este freno se desactivard automdaticamente cuando la
pinza suelte el objeto o se emita un nuevo comando de agarre. Mientras programa la pinza, el
freno se puede desactivar utilizando las funciones de la interfaz grafica del usuario.
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Fuerza de agarre

La fuerza de agarre total depende en gran medida del angulo 6
de las puntas. Tanto para el agarre interno como el externo,
cuanto menor sea el dngulo de las puntas, mayor serd la fuerza
que se aplique.

El rango de angulo de un agarre externo o interno es de 25-155
grados.

El gréfico siguiente muestra qué fuerza se puede lograr para un didmetro especifico
dependiendo de la posicidn de las puntas cuando se utiliza la funcién de agarre normal. El
gréfico se representa utilizando mediciones con las puntas estdndar en las 3 posiciones,
puntas de acero @13 mm y una pieza de trabajo metalica.

Max Force Normal Grip vs Diameter
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Force 100%
Finger pos 2 213
Force 100%
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El gréfico siguiente muestra qué fuerza se puede lograr para un didmetro especifico
dependiendo de la posicidn de las puntas cuando se utiliza la funcién de agarre Flexible. El
valor maximo posible es 300 N y bajo ninguna circunstancia se puede exceder. El grafico se
representa utilizando mediciones con las puntas estandar en las 3 posiciones, puntas de
acero @13 mm y una pieza de trabajo metdlica.



FICHA TECNICA @ robot

Max Force Flexible Grip vs Diameter
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NOTA:
La fuerza total aplicada depende del dngulo de los dedos, la corriente de

entrada (limitada en la conexion del borde de la herramienta de algunos
robots) y el coeficiente de friccion entre los materiales de las puntas de los
dedos y la pieza de trabajo.

Diametro de agarre

Las distintas configuraciones de los dedos y las puntas de los dedos suministrados permiten
conseguir un amplio rango de didmetros.

Posicion de los  Punta de Rango de agarre externo Rango de agarre interno
dedos dedo (mm) (mm) (mm)
213 26 - 107 46 - 133
1 16,5 22 -103 49 - 136
213 21-131 41-157
2 16,5 18 - 127 45 - 160
3 213 33-155 53-181
16,5 29 - 151 56 -184

Basado en 155° y 25° para didmetros minimo y mdximo respectivamente.

Cuanto mas se acerque al rango de didmetro maximo, menor serd el dngulo y, por lo tanto, se
aplicard mayor fuerza.
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Velocidad de agarre

NOTA:

La velocidad de agarre alcanzable se ve afectada por los siguientes
parametros:

1. El uso de una fuerza (F) objetivo inferior al 100 % puede reducir la velocidad
de agarre.

2. Eltamafo del diametro objetivo: cuanto mayor sea el didmetro objetivo
(agarre cercano a la posicion de apertura total), menor sera la velocidad de
agarre alcanzable.
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1.2. Contenido de la caja 3FG25

X3

B

3FG25 with 813 steel and
©16.5 NBR fingertips

@ @13 knurled steel fingertip

@ Torx T25 Key

@ Torx T20 Key

1
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1.3. 3FG25
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Todas las dimensiones se muestran en mm y [pulgadas].
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