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1. Ficha técnica

1.1. MG10
Propiedades generales Minimo Tipico Maximo Unidad
Sin almohadillas paralelas a 0,001 - 10 [ka]
tierra w0k § 0,002 - 22,046 |[Ib]
Sin almohadillas E 0,001 3,4 [ka]
perpendiculares a tierra sake & 0,002 7,49 [Ib]
. 0,001 2,8 [kg]
Almohadillas protectoras
28k § 0,002 6,17 [Ib]
~|Almohadillas protectoras en E 0,001 2,65 [kd]
Carga util *|yertical 265ke ¥ 0,002 5,84 [Ib]
Piezas de trabajo cilindricas . 0,001 4.1 [kg]
paralelas a tierra 0,002 9,038 |[[Ib]
4.1kg ‘
Piezas de trabajo cilindricas E 0,001 3 [ka]
perpendiculares a tierra x 2e v 0,002 6,61 [Ib]
Piezas de trabajo cilindricas _t 0,001 2,2 [kg]
perpendiculares a tierra 'y 0,002 4,85 [Ib]
2.2kg +
Fuerza de traccion 300 [N]
Tamafio de la pieza de trabajo requerido para toda |65,4x 65,4 |- - [mm]
la fuerza [LW] ** 2,574 x 2,574 |- - [in]
Resolucién del magnetismo - 10 - [pasos]
Tiempo de agarre (incluida activacion del freno) - 300 ***|- [ms]
;Sostiene la pieza de trabajo en caso de fallo Si
eléctrico?
Temperatura de almacenamiento gz 5351 E,g]]
Motor BLDC eléctrico integrado
Clasificacion IP IP67
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Propiedades generales Tipico Maximo
. . . 71x 80,2 [mm]
Dimensiones [@, longitud] 28x3.24 fin]
0,8 (ka]
Peso 1,763 [1b]

* Los valores se aplican a 3 G. Dependiendo de la aceleracidn, la pinza podria levantar y
mover 15 kg.

** Para obtener toda la fuerza, los cuatro dedos deben estar en contacto con la pieza de
trabajo.

*** Cuando se utiliza el conector de herramienta UR CB3, el tiempo de agarre pueden
aumentar hasta 500 ms.

Condiciones de funcionamiento Minimo Tipico Maximo Unidad
Fuente de alimentacion 20 24 25 V]
Consumo de corriente de funcionamiento 600 * - 2000 **  |[mA]

. . 5 - 50 [°*C]
Temperatura de funcionamiento M ) 122 °F]
Humedad relativa (sin condensacion) 0 - 95 [%]

* Para realizar una accién de agarre.

** Se adapta automaticamente a los requisitos de corriente cuando se utiliza el conector de
herramienta UR CB3 (600 mA).

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.

Fuerza magnética

El siguiente grafico muestra la carga Util que podria mover la pinza utilizando los dedos sin
almohadillas, considerando una aceleracién de 3 G y una pieza de trabajo de acero puro sin
tratamiento de la superficie.
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Gréfico Fuerza - Carga util
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0.001

0 10 20 30 40 50 60 70 80 20 100
% Strength

La fuerza de traccion de la pinza se ve afectada por la orientacién y las diferentes
propiedades de los dedos de la pinza y la pieza de trabajo, tales como el tipo de material, el
espesor, el peso, la geometria, el acabado de la superficie, etc.

En algunos casos, los valores maximos de carga Util (mostrados en el grafico Fuerza - Carga
util) pueden disminuir hasta los siguientes valores:

« Almohadillas protectoras suministradas: 30 % del maximo
« Piezas de trabajo cilindricas: 41 % del méximo
+ Agarre de piezas de trabajo perpendiculares a tierra: 28 % del maximo

Por ejemplo, la carga util maxima sugerida de una pieza de trabajo de acero puro recogida
con los dedos sin almohadillas es 10 kg y el mismo tipo de pieza de trabajo recogida con los
dedos con las almohadillas protectoras suministradas serd 3 kg.

El siguiente grafico muestra cdmo puede afectar el espesor de la pieza de trabajo a la carga
util maxima de la pieza de trabajo que puede recoger y sujetar la pinza si se usa una
aceleracion méxima de 3 G.

Grafico Carga util - Espesor
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El siguiente grafico muestra cdmo afecta la distancia entrehierro a la carga util maxima de la
pieza de trabajo que puede recoger y sujetar la pinza si se usa una aceleracion maxima de 3
G.

Grafico Carga Util - Distancia entrehierro
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El material de la pieza de trabajo puede afectar al magnetismo del siguiente modo:

« Se considera que el hierro, el cobalto y el niquel son magnéticos.

« Los materiales formados por hierro, cobalto o niquel pueden seguir siendo magnéticos. El
magnetismo del material puede variar segun la cantidad de hierro, cobalto o niquel y los
posteriores tratamientos, como el recocido (tratamiento térmico).

« Los tratamientos de la superficie, como la envoltura con zinc o pldstico, no afectan al
magnetismo.

Cualquier distancia que afiada el tratamiento de la superficie entre la pieza y la pinza
reducird enormemente la fuerza.

Se recomienda realizar el agarre con una fuerza magnética del 100 % cuando el robot se
mueva a alta velocidad y alta aceleracion.

NOTA:

El agarre con dos de las cuatro almohadillas disminuird la fuerza.

Sensor de proximidad

La MG10 tiene un sensor de proximidad en la parte inferior como se muestra en la siguiente
imagen.
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Proximity

El sensor puede localizar piezas de trabajo a una distancia de 2 mm.

Agarre inteligente y deteccion de agarre

Utilice la funcién de agarre inteligente del siguiente modo:

« Utilice la pinza sin dedos o con las almohadillas suministradas.
» Realice el agarre con los cuatro dedos.

NOTA:
La funcién de agarre inteligente no puede utilizarse junto con la aplicacion de
ubicacion de Eyes.

La funcién de deteccion de agarre funciona siempre que utilice el siguiente
dedo para el agarre.

Finger used for
Grip detection

Dedos

Con la pinza se suministran almohadillas y puntas de dedos para objetos cilindricos para
cubrir un rango mas amplio de aplicaciones.
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Almohadillas

Utilice las almohadillas protectoras cuando la pinza no deba dejar ninguna marca en la pieza
de trabajo. Las almohadillas protectoras estan fabricadas en nailon.

Puntas de dedos para objetos cilindricos

Utilice las puntas de dedos para objetos cilindricos para manipular piezas de trabajo
cilindricas y esféricas con un didmetro de 20 a 65 mm.

NOTA:

El sensor de proximidad no podréa detectar piezas de trabajo cuando se
utilicen puntas de dedos para objetos cilindricos porque en ese caso el
desplazamiento es superior a 2 mm.

La caracteristica de deteccidn de agarre funciona siempre que la fuerza
magnética sea superior al 25 % y se utilice el siguiente dedo para el agarre.

Finger used for
Grip detection
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Dedos personalizados

Pueden crearse dedos personalizados basdndose en las siguientes dimensiones:

NOTA:

Los dedos personalizados afectan a la fuerza conseguida con la pinza. En este
caso la fuerza probablemente serd menor. Esta fuerza de traccién disminuye
como se muestra en el grafico Fuerza - Carga util.

El sensor de proximidad no podrd detectar piezas de trabajo si el
desplazamiento total es superior a 2 mm.

No cree dedos personalizados que cortocircuiten dos dedos que estén uno
junto al otro, ya que anulardn la fuerza magnética.

Seria beneficioso utilizar materiales que afiadan friccidon, como cinta o0 goma, y otros
materiales que afiadan friccidn sin incrementar demasiado el desplazamiento.
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1.2. Contenido de la caja MG10

\ Fingertips
) MG10 TX 10 ke ( : ) M3x8 screw s X
@ @ Y @ for cylindrical objects
20 mm - 65 mm

@} Protective pads
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1.3. MG10

@ 2.50[0.098] V 9[0.354]
M3x0.5 - 6H T 6[0.236]

Proximity Sensor

[2-260 )]

90.20[3.551]
&)\ |
8 i
S
80.20(3.157]

D71[2.795]

0.20[0.008] *
1.20[0.047]

* Distancia del sensor de proximidad a los dedos.

Todas las dimensiones se muestran en mm y [pulgadas].
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