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1. Ficha técnica

1.1. 2FG7

Propiedades generales Minimo Tipico Maximo Unidad

Ajuste de la fuerza de carga ditil - - 15,5 [Ib]

- - 1 (ka]
- - 243 [Ib]
Ajuste de la forma de la carga dtil

Recorrido total

1,49 [in]

Puntas hacia
dentro 1 39

T 0,039 ; 1,53 [in]
Externo

Puntas hacia

35 ) 73 [mm]
ﬁ 1,37 2,87 [in]
Rango de fuera

didmetro de b hac
agarre * CIuntas acia
entro 1 ] 49 [mm]
ﬁ 0,43 1,92 [in]
Interno
Puntas hacia
45 ) 83 [mm]
ﬁ 1,77 3,26 [in]
fuera
I - +/- 0,1 - [mm]
Repetibilidad de agarre i +/-0.004 |- fin]
Fuerza de agarre ** 20 - 140 [N]
Tolerancia de la fuerza de agarre - - +/-5 [N]
Velocidad de agarre *** 16 - 450 [mm/s]
Tiempo de agarre (incluida activacion del - 200 - [ms]
freno) ****
;Sostiene la pieza de trabajo en caso de fallo |Si
eléctrico?
. 0 - 60 °C]
Temperatura de almacenamiento 32 ) 140 °F]
Motor BLDC eléctrico integrado

Clasificacion IP IP67
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Propiedades generales Minimo Tipico Maximo
Sala limpia***** ISO Clase 5
Capacidad antiestatica ***** 105 - 109 [Q]

Grasa del engranaje: homologacién NSF H1; cumple con el reglamento 21 CFR 178.3570 de
la FDA para aplicaciones con posible contacto accidental con alimentos

Dimensiones [lar. x an. x prof.] 144 x 30 x 71 [mm]
- an. = prot 5,67 x 3,54 x 2,79 [in]
11 (ka]
Peso >4 fb]

* Las puntas de silicona afiaden 1 mm en cada direccion.

**La corriente necesaria es de 2000 mA; una corriente inferior ocasionaria una fuerza de
agarre inferior. Consulte el grafico Fuerza - Corriente.

*** Relativa en funcién del objeto de agarre (ambos brazos).

**** Con un recorrido de 4 mm y 80 N. El valor tipico es 300 ms a 38 mm y 80 N.

****Cuando se monta el fuelle con la marca de capacidad antiestatica. Para obtener mas
informacién sobre cémo distinguir los diferentes fuelles, consulte la seccion Mantenimiento.

Condiciones de funcionamiento Minimo Tipico Maximo

Fuente de alimentacion 20 24 25 V]

Consumo actual - - 2000 * [mA]
. . 5 - 50 [°C]

Temperatura de funcionamiento a1 i 122 C°F]

Humedad relativa (sin condensacion) 0 - [Horas]

*Se adapta automaticamente a los requisitos de corriente. Para obtener mds informacion,
consulte la seccién Requisitos de corriente.

Garantia: 3 afios o 3.000.000 ciclos, lo que ocurra primero, de acuerdo con los términos de
la garantia oficial descritos en el Acuerdo de Socio.

Grafico Fuerza - Corriente

Force vs Current

Force (N)

wv
H

Current (Amp)


https://onrobot.docfactory.com/#!search/id:qPJ5SOQpUEOOE80E5h8QHw
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Sensor de fuerza

La pinza cuenta con un sensor de fuerza en el dedo del lado del conector como se muestra
en la siguiente figura.

Debe tenerse en cuenta la presencia del sensor de fuerza cuando se alinee la pieza de
trabajo con las puntas de la pinza o se recoja la pieza de trabajo de lado, puesto que la
gravedad puede afectar a la medicion de fuerza.

En este Ultimo caso, oriente las puntas de la pinza de forma que el sensor quede en la parte
superior. Asegurese de que la punta de la parte inferior toque ligeramente la pieza de trabajo
antes de que la toque la punta de la parte superior tal y como se muestra en la siguiente

figura.
m
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Los dedos suministrados pueden montarse en dos posiciones diferentes para conseguir
distintos rangos de agarre.

Puntas
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Hacia dentro Hacia fuera

Rango de agarre externo [mm] | 1-39 35-73

Rango de agarre interno [mm] | 11-49 45-83

La longitud de las puntas suministradas es de 8,5 mm (L en la siguiente figura). Si se
necesitan puntas personalizadas, pueden crearse para que se adapten a la pinza de acuerdo
con las dimensiones (mm)[in] que se muestran a continuacién. Utilice tornillos M4x8 mm y un

par de 2 Nm para acoplar las puntas.

NOTA:
Si se utilizan dedos personalizados, estos no deben tocar el fuelle.
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Par maximo permitido

El par maximo que se puede aplicar a las plataformas de puntas de la pinza es de 5 Nm. En la
siguiente imagen, se muestra el sistema de coordenadas a partir del cual se calcula el par
maximo permitido.

5 Nm corresponde a la fuerza de agarre madxima a 36 mm de la plataforma de puntas.
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Fuerza vs. longitud de las puntas

En el siguiente grafico se muestra cdmo disminuye la fuerza maxima permitida conforme
aumenta la longitud de los dedos cuando se utilizan puntas de dedos personalizadas. El

gréfico es vdlido para todos los tipos de longitudes individuales mostradas en la imagen de la
pinza que aparece a continuacion.
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Tipos de agarre

En este documento utilizamos los términos agarre interno y externo para indicar la forma en
la que la herramienta agarra la pieza de trabajo.
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Agarre externo Agarre interno

Compatibilidad del fuelle con diferentes lubricantes, aceites y aditivos

Consulte la tabla siguiente para obtener un resumen de recomendaciones sobre los
lubricantes a los que los fuelles tienen buenas propiedades de resistencia. Por ejemplo, en
maquinaria con CNC se usan aceites minerales como liquidos refrigerantes, que son
adecuados para el fuelle estdndar.

Fuelle, estandar (CNB) Fuelle, antiestatico y apto para uso en salas

limpias (silicona)

Grasas

Aceites de silicona

Aceites vegetales

Alcoholes Liquidos de frenos
Lubricantes diéster Cetonas
Liquidos de etilenglicol Oxigeno
Aceites de petrdleo Aceites animales
Fluidos hidraulicos Luz solar
Alcalinos diluidos Conjunto de compresion
Hidrocarburos alifaticos Ozono

Aceites minerales

Combustibles comunes

Disolventes

Acidos
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NOTA:
La lista de liquidos y aditivos que aparece en la tabla anterior no es exhaustiva,
ya que no se pueden probar todas las combinaciones.

Asegurese de mezclar el liquido refrigerante y el agua de acuerdo con las
especificaciones del proveedor y de cambiarlo con regularidad.

Requisitos de corriente

Tipo de robot Corriente maxima

ABB 2000 mA

FANUC CRX | 2000 mA

Kassow 700 mA

UR 600 mA

Equipos adicionales
El 2FG7 cuenta con dos orificios de montaje disefiados para acomodar equipos periféricos

como sensores pequefios u otros dispositivos ligeros. Estos orificios pueden soportar un par
méximo de 1 Nm.

NOTA:
Las roscas llevardn unos tornillos cuando se entregue la pinza.
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1.2. Contenido de la caja 2FG7

®
(1) Torx T20 Key

®
%n

1 x 2FG7 Bellow, Standard
2 X 2FG7 Bellow, ESD and Cleanroom

®

@) 2rc7

10
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1.3. 2FG7
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Todas las dimensiones se muestran en mm y [pulgadas].
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