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FICHA TECNICA @ robot
1. Ficha técnica

1.1. RG6
Propiedades generales Minimo Tipico Maximo Unidad
Ve - - 6 [kg]
| - - 13,2 [Ib]
Ajuste de la fuerza de la carga util !¢k
E«e@gjv - - 10 [kal
N N I:EJKE - - 22,04 |[Ib]
juste de la forma de la carga util
Recorrido total (ajustable) 0 - 160 [mm]
0 - 6,3 [in]
Resolucion de la posicién de la punta - 0,1 - [mm]
- 0,004 |- [in]
Precision de repeticion - 0.1 0,2 [mm]
- 0,004 |0,007 [in]
Reaccidn de retroceso 0.1 - 0,3 [mm]
0,004 - 0,01 [in]
Fuerza de agarre (ajustable) 25 - 120 [N]
Desviacion de la fuerza de agarre 125 %
Velocidad de agarre* 51 - 140 [mm/s]
Tiempo de agarre** 0,05 - 0,15 [s]
Precisidon de inclinacion del soporte ajustable - <1 - °
Temperatura de almacenamiento 0 - 60 [°C]
32 - 140 [°F]
Motor BLDC eléctrico integrado
Clasificacion IP IP54
Dimensiones 262 x 212 x 42 [mm]
10,3x8,3x1,6 [in]
Peso 1,25 kg]
2,76 [Ib]

* Consulte la tabla en la siguiente pagina.

**Basado en un movimiento total de 8 mm entre las puntas. La velocidad es linealmente
proporcional a la fuerza. Para obtener mas informacidn, consulte la tabla de velocidades en la
pagina siguiente.
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Condiciones de funcionamiento Tipico

Fuente de alimentacion 20 24 25 V]

Consumo actual 70 - 600* [mA]

Temperatura de funcionamiento 5 - 50 [°C]
41 - 122 [°F]

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

* Se pueden producir picos de corriente de hasta 3 A (méx. 6 mS) durante la accion de
liberacion.

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.

Gréfico de la velocidad de agarre de RG6

Gripper width speed
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Rango de trabajo de RG6

1

El agarre de objetos largos puede activar involuntariamente los interruptores de seguridad.
La altura maxima de la pieza de trabajo (calculada a partir del extremo de las puntas)
depende del didmetro del agarre (w). Para varios valores de didmetro, el limite de altura (h) se
indica a continuacién:

120

100
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Puntas

Si se necesitan puntas de dedos personalizadas, se pueden crear puntas adaptadas a la
pinza de acuerdo con las dimensiones (mm) que se muestran a continuacion:



FICHA TECNICA @ robot

8,40 +0,05(0,331 +0,002]

+0,1 +0,004 N
30 [0,118 0 ] Q{\‘P
9y
Q
— | 2.7[0,106]
’K‘ — —t -
8 = N
sl g_ '
- 2.7[0,106] =) ‘
: e
\ M5 - 6H THRU ‘ N
[ <
N \ S )
S o~
OOI -
% .
9
_S
o ov -
5l 8 °2
(=] (=) .
S| o bt
s| - >
— 0 ‘
~ =
]
S
S,
(9]

Puntas estandar

Las puntas estandar pueden utilizarse para muchas piezas de trabajo diferentes. Mejoran la
capacidad de la pinza para recoger y colocar diferentes tipos de piezas de trabajo. La
superficie de contacto de la punta estd hecha de caucho (EPDM), lo que aumenta la friccidon y
reduce la probabilidad de dejar marcas en la pieza.

___\\
]
[0.518]
1315

[0.984]
25

Para adquirir un nuevo conjunto de puntas de dedos estandar, pdngase en contacto con el
proveedor que le vendio la pinza RG.

+ Conjunto de puntas de RG6 PN 100670
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Puntas en forma de X

Estas puntas mejoran la capacidad de la pinza para recoger y colocar piezas cilindricas. 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 agatrre.

[0.510]
12.95

S
[0.492]
12.50

Estas puntas son accesorios opcionales y deben comprarse por separado. Para comprar
estas puntas, pongase en contacto con el distribuidor donde se comprdé la pinza RG.

« Puntas en forma de X para RG6, NP 106957

Extension de puntas de 50 y 100 mm

Estas puntas de dedos permiten a la pinza recoger y colocar las piezas de trabajo en

espacios reducidos donde la pinza normalmente resultaria demasiado ancha, por ejemplo, en
cajas y cajones.

0 .
s . [0772]

3
19.60 29 Pia
H=hd |
J"‘ = [2.99¢]
2] 76.10
d o~
“ =
N v
n N
/ [0.772] _ 5 .
19.60 2 QL =
Rt Tﬂ—i
! &3 (4965
/\ y S 126.10

I

Las extensiones disminuirdn la fuerza de agarre:

.

50 mm: 73 % de la fuerza de agarre objetivo.

100 mm: 57,5 % de la fuerza de agarre objetivo.



FICHA TECNICA @ robot

Estas puntas son accesorios opcionales y deben comprarse por separado. Para comprar
estas puntas, pongase en contacto con el distribuidor donde se compré la pinza RG.

« Extensidon de puntas para RG6 de 50 mm, NP 105874
+ Extension de puntas para RG6 de 100 mm, NP 105875

1.2. Contenido de la caja RG6

S|

@

@ RG6 @ Torx 20 Key for Gripper Adjustment

@ Fingertip Adapter* @ Torx 10 Key for Fingertip Adapter

*pre-mounted
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1.3. RG6
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Todas las dimensiones se muestran en mm y [pulgadas].
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