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1. Dataark

1.1. VG10
Generelle egenskaber Minimum Typisk: Maksimum Enhed

5 % - 80 % [Vacuum]
Vakuum - 0,05 - - 0,810 [Bar]

1,5 - 24 [inHg]
Luftstrom 0 - 12 [I/min]
Justering af arme 0 - 270 [°]
Armfastholdelsesmoment - 6 - [Nm]

Nominel 10 kgl
Nyttelast 22 Ub]
Maksimum 15 kgl

33 [Ib]
Vakuumkopper 1 - 16 [stk.]
Gribetid - 0,35 - [s]
Frigivelsestid - 0,20 - [s]
Vakuumpumpe Integreret, elektrisk BLDC
Arme 4, manuelt justerbar
StoVfiltre Integrerede 50 um, kan udskiftes
IP-klasse IP54 *
Dimensioner (sammenfoldede) 105 x 146 x 146 [mm]

[4,13 x 5,75 x 5,75] [tommer]
Dimensioner (udfoldede) 105 x 390 x 390 [mm]

413 x 15,35 x 15,35 [tommer]
Veegt 1,62 kgl

3,57 [Ib]

*Brug ikke vakuum-grippere under vade eller fugtige forhold, isaer ikke i CNC-applikationer
med fugt eller skaereveesker. Det kan beskadige gripperen.

Driftsforhold Minimum Typisk: Maksimum Enhed
Stremforsyning 20,4 24 28,8 A\
Stremforbrug 50 600 1500 [mA]
Driftstemperatur (griberen og vakuumkopperne) 0 - 50 [°C]
32 - 122 [°F]
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Driftsforhold

Relativ fugtighed (ikke-kondenserende) 0 - 95 [%]

Garanti: 3 dr eller 3.000.000 cyklusser, alt efter hvad der kommer ferst, i overensstemmelse
med de officielle garantibetingelser, der er beskrevet i samarbejdsaftalen.

Indstilling af VG10-armene og -kanalerne

Armene kan foldes til den gnskede position ved blot at treekke i armene. For at sikre, at
armene ikke bevaeger sig, nar de handterer payloads pa 15 kg, kraeves der et hgjt moment (6
N/m) for at overvinde modstanden i armenes roterbare led.

Sugekopperne pa VG10 sidder i grupper i to uafhaengige kanaler.

Nar de fire arme er justeret til de enskede vinkler, anbefales det at seette de medfelgende
pileklistermaerker pa. Det geor det nemt at justere og udskifte mellem forskellige
arbejdsemner.

Payload

Loftekapaciteten for VG-grippere afhaenger primeert af felgende parametre:

«  Vakuumkopper
«  Vakuum
«  Luftstrem
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Vakuumkopper

Det er afggrende at veelge de korrekte sugekopper til den pateenkte anvendelse. VG-grippere
har geengse 15, 30, og 40 mm silikonevakuumkopper, der er velegnede til harde og flade
overflader, men uegnede til ujsevne overflader, hvilket kan efterlade mikroskopiske spor af
silikone pa emnet, der kan fare til problemer ved visse efterfalgende bemalingsprocesser.

Udvendig diameter [mm] Indvendig diameter [mm] Gribeomrade [mm2]

30 16 200

40 24 450

Til ikke-porgst materiale anbefales det at bruge OnRobot-sugekopper. Nogle af de mest
almindelige ikke-porgse materialer er angivet nedenfor:

«  Kompositter

+ Glas

« Pap med hgj massefylde

« Papir med hgj massefylde

+  Metal

- Plastik

+ Porgse materialer med en forseglet overflade

+ Lakeret tree

| en ideel situation ved arbejde med emner af ikke-porest materiale, hvor der ikke er luftstrem

igennem emnet, viser tabellen nedenfor det pakraevede antal kopper og kopstarrelsen,
afhaengigt af payload (emnemassen) og det anvendte vakuum.

Nodvendigt antal kopper til ikke-porese materialer, afhaengigt af payload og vakuum :
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Nyttelast (kg)

0,1

40 mm

30 mm
Vakuum (kPa) Vakuum (kPa) Vakuum (kPa)
20 40 60 75 20 40 60 75 20 40 60 75
3 2 1 1 1 1 1 1 1 1 1 1
13 |7 5 4 2 1 1 1 1 1 1 1
- 13 |9 7 4 2 2 1 2 1 1 1
- - - 14 8 4 3 2 4 2 2 1
- - - - 12 |6 4 3 5 3 2 2
- - - - 15 |8 5 4 7 4 3 2
- - - - - 10 |7 5 9 5 3 3
- - - - - 12 |8 6 10 |5 4 3
- - - - - 13 |9 7 12 |6 4 4
- - - - - 15 (10 |8 14 |7 5 4
- - - - - - 12 |9 15 |8 5 4
- - - - - - 13 |10 - 9 6 5
- - - - - - 14 1 - 9 6 5
- - - - - - 15 [ 12 - 10 |7 6
- - - - - - 16 |13 - " 8 6
- - - - - - - 14 - 12 |8 7
- - - - - - - 15 - 13 |9 7
BEMZRK:

Hvis der skal bruges mere end 7 (15 mm), 4 (30 mm) eller 3 (40 mm)
vakuumkopper sammen med VGC10, er det ngdvendigt med en tilpasset

adapterplade.
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Tabellen ovenfor er udarbejdet med folgende formel, som saetter loftekraften lig med payload
ved en acceleration pd 1,5 G.

Payload [kg]

Mangde * Omrade mm] = 14700
gd€Cups Cuplmm] Vacuum [kPa]

Det er ofte en god ide at anvende flere vakuumkopper end ngdvendigt for at tage hgjde for
vibrationer, laeskager og andre uventede omsteendigheder. Dog vil det vaere sadan at jo flere
vakuumkopper, der anvendes, kan der forventes storre luftlaekage (luftstrem), hvorfor der
beveeges mere Iuft ved et greb, hvilket giver lsengere gribetider.

Nar der bruges porgse materialer, vil det vakuum, der kan opnas ved hjeelp af OnRobot-
sugekopperne, afhaenge af selve materialet og vaere i det omrade, der er angivet i
specifikationerne. Nogle af de mest almindelige ikke-porgse materialer er angivet nedenfor:
+  Stof

+  Skum

«  Skum med abne celler

« Pap med lav massefylde

« Papir med lav massefylde

+ Perforerede materialer

« Ubehandlet trae

Se tabellen nedenfor med generelle anbefalinger, hvis der kreeves andre sugekopper il
bestemte materialer.

Emnets overflade Vakuumkoppens facon Vakuumkoppens materiale
Hard og flad Normal eller dobbelt kant  [Silikone eller NBR
Bladt plastik eller plastikpose Seerlig type plastikpose Seerlig type plastikpose
Hard men buet eller ujsevn Tynd dobbeltkant Silikone eller bledt NBR
Skal males efterfglgende Alle typer Kun NBR
Forskellige hgjder 1,5 eller flere skrakanter Alle typer

BEM/ERK:
o Hvis standardtyperne ikke er tilstraekkelige, anbefales det at kontakte en

vakuumkopspecialist for at finde frem til den optimale vakuumkop.

Sugekopper til folie og poser @25

Denne kop gger vakuum-gripperens evne til at opsamle og anbringe emner med en overflade
af folie, tyndt papir og plastikposer ved uregelmaessige og kantede armbeveaegelser
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25 mm
Antal kopper
IR
Folie 0,83 1,07 1,43 1,57
Tyndt papir 1,08 1,71 2,23 3,21
Folie - rund form 1,28 2,32 3,32 4,25
Plastikpose 0,32 0,54 0,63 0,74

Vakuumkoppen er lavet af silikonegummi, som er godkendt af den amerikanske
fodevarestyrelse (FDA).

Brug af denne vakuumkop mindsker folder i tynde emner (film, vinyl, osv.) ved optag:
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Denne vakuumkop er tilbehgr og skal kebes separat. Kontakt forhandleren, hvor VGx-
gripperen er kgbt for at kebe vakuumkoppen.

+ Sugekopper til folie og poser @25 - PN 106964
Fittings og bleendskruer.

Det er muligt at udskifte sugekopperne ved blot at traekke dem af fittings. Det kan veere lidt
udfordrende at fierne vakuumkopperne med en diameter pa 15 mm. Prgv som anbefalet at
straekke silikonen til én af siderne og derefter traekke den ud.
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Ledige huller kan bleendes af med en blaendskrue og hvert tilbehor kan sendres til en anden
type, der passer til den onskede sugekop. Fittings og bleendskruerne monteres eller
afmonteres ved at skrue dem i (tilspaendingsmoment pa 2 Nm) eller skrue dem af med den
medfelgende 3 mm umbrakonagle.

Gevindstgrrelsen er den almindeligt anvendte G1/8”, der gor det muligt at montere
standardfittings, blaendskruer og forlaengere direkte pa VG-gripperne.

Vakuum

Vakuum defineres som procentdelen af absolut vakuum opnaet i forhold til atmosfaerisk tryk,
dvs.:

% vakuum Bar kPa tommer kvikselv Anvendes typisk til

0% 0,00 rel. |0,00 rel. |0,0 rel. Intet vakuum/ingen loftekapacitet
1,01 abs. |101,3 abs.|29,9 abs.

20% 0,20 rel. 20,3 rel. |6,0rel. Pap og tyndt plastik
0,81 abs. |81,1abs. |23,9 abs.

40% 0,41rel. |40,5rel. |12,0rel. Lette emner og lang levetid for
0,61abs. 60,8 abs. 18,0 abs. sugekopper

60% 0,61rel. |60,8rel. |18,0 rel. Tunge emner og meget faste greb
0,41 abs. |40,5 abs. |12,0 abs.

80% 0,81rel. |811rel. |23,9rel. Maks. vakuum Anbefales ikke
0,20 abs.|20,3 abs. 6,0 abs.

Vakuum i kPa-indstillingen er malvakuum. Pumpen vil kere med fuld hastighed indtil
malvakuum er opnaet, og derefter kere med en lavere hastighed, der er tilstraekkelig til at
opretholde malvakuum.

Det atmosfeeriske tryk varierer alt efter vejret, temperaturen og hejden over havets overflade.
VG-gripperne kompenserer automatisk for hgjde over havoverfladen op til 2 km, hvor trykket
udger cirka 80 % af trykket ved havoverfladen.

Luftstrom

Luftstream er den luftmaengde, der skal pumpes for at fastholde malvakuum. Et fuldsteendig
teet system vil ikke have nogen luftstrem, men ved faktisk anvendelse vil der opsta mindre
luftleekager fra to forskellige kilder:
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+ Leaekager fra vakuumkopkanter
+ Laekager fra emner

En meget lille laekage under en vakuumkop kan vaere sveer at identificere (se illustration
herunder).

Lackager ved emner kan vaere endnu sveerere at identificere. Ting, der ser ud til at veere
fuldsteendig teette, er maske slet ikke teette. Et typisk eksempel er grove papaesker. Det tynde
yderlag kraever ofte en stor luftstrem for at kunne skabe en trykdifference hen over det (se
figuren herunder).

P R T A R TP A P Rl DA P

Brugeren skal derfor vaere opmaerksom pa felgende:

+ VG-gripperne er uegnede til de fleste grove papaesker uden overfladebehandling.

+ Der skal udvises ekstra opmeerksomhed vedrgrende laekager, f.eks. i forbindelse med
vakuumkoppens facon og overfladeruhed

VG-grippernes luftstremskapacitet er angivet i grafen nedenfor:

VG pump, air flow performance
14

12

10

NI/min.

0% 20% 40% 60% 80% 100%

Vacuum percentage
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BEMAZERK:
Den nemmeste made at afprave, om en papaeske er taet nok, er simpelthen at
afprove den med VG-gripperne.

En hgj vakuumprocentsats ferer ikke til en hgjere laftekapacitet pa belgepap.
Faktisk anbefales en lavere indstilling, f.eks. 20 %.

En lav vakuumindstilling medferer mindre luftstrem og mindre modstand
mellem vakuumkopperne. Dette betyder at VG-grippernes filtre og
vakuumkopper holder leengere.

1.2. VG10, kassens indhold
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@ VG10 @ d40 mm Vacuum Cups @ Blind Screws and HEX 3mm Key
@ d30 mm Vacuum Cups* @ d15 mm Vaccum Cups @ Positioning Arrows

*pre-mounted
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1.3. VG10

Alle mal er i mm og and [tomme

r].
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Alle mal er i mm og and [tommer].
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