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1. Datovy list

1.1. MG10
Obecné vlastnosti Minimum Bézné Maximum Jednotka
Z&dné desticky I 0,001 . 10 k]
rovnobézné se zemi { 10,002 - 22,046 [Ib]
74dné desticky kolmo | Lo |0,001 34 k]
k zemi e 410,002 7,49 [Ib]
, . I |o.001 238 kg]
Ochranné podlozky oy 0,002 6.17 [Ib]
Uziteéné zatizeni | Ochranné podlozky E 0,001 2,65 kgl
* Vertikéh’lf 2.65 kg * 0,002 5,84 [Ib]
Vdlcovité obrobky 0,001 4 kgl
rovnobézné se zemi | ,, | (0,002 9,038 [Ib]
Valcovité obrobky | [ 0,001 3 (k]
kolmo k zemi s + 10,002 6,61 [Ib]
Vélcovité obrobky :ﬂ 0,001 2,2 kg]
kolmo k plose y 220 410,002 4,85 [Ib]
Tazna sila 300 [N]
Velikost obrobku pozadovana pro plnou silu 65,4x654 |- - [mm]
[LW]* 2,574 x 2,574|- - [palce]
RozliSeni magnetismu - 10 - [kroky]
Doba uchopeni (véetné aktivace brzdy) - 300 ***|- [ms]
Pti ztraté napéti podrzet obrobek? Ano
. 0 - 55 [°C]
Skladovaci teplota 32 i 131 °F]
Motor Integrované elektrické BLDC
Klasifikace IP IP67
y 71x 80,2 [mm]
Rozmery [, L] 2,8 x3,24 [palce]
0,8 (ka]
Hmotnost 1763 [Ib]

* Hodnoty pouzitelné pfi 3G. Podle zrychleni mize uchopovac zvednout a prenést az 15 kg.

** Chcete-li dosahnout pIné sily, vSechny &tyfi prsty museji byt v kontaktu s obrobkem.



DATOVY LIST

@robot

*** Pokud pouzivate konektor ndstrojli UR CB3, doba uchopeni se mize prodlouzit az na 500
ms.

Provozni podminky Minimum Maximum  Jednotka
Napajeci zdroj 20 24 25 V]
Spotfeba proudu pfi provozu 600 * - 2 000 * [mA]

. 5 - 50 [°C]
Provozni teplota a1 ) 122 °F]
Relativni vlhkost (bez kondenzace) 0 - 95 [%]

* K provedeni uchopeni.

** Automaticky upravuje pozadavky na proud, kdy se pouzivd konektor nastroja UR CB3 (600
mA).

Zaruka: 3 roky nebo 3 000 000 cykld, podle toho, co nastane dfive, v souladu s oficidlnimi
zaru¢nimi podminkami stanovenymi v partnerské smlouvé. Jeden provozni cyklus je
definovan jako jedna kompletni sekvence uchopeni a uvolnéni, coz odpovida 6 000 000
pohyb pfi otevirdni nebo zavirdni.

Sila magnetu

V nasledujicim grafu je znazornéno, jak velké uzite¢né zatizeni dokdze uchopovac prendset
pfi pouziti prstll bez podlozek za pfedpokladu zrychleni 3G a obrobku z Cisté oceli bez
povrchoveé Upravy.

Graf Sila vs. uziteé¢né zatizeni
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Silu, jakou uchopovac dokdaze tdhnout, ovliviuji orientace a rlizné vlastnosti prsti uchopovace
a obrobku, napf. typ materidlu, tloustka, hmotnost, geometrie, povrchova Uprava atd.

V urcitych pfipadech se maximalni hodnoty uzite¢ného zatiZzeni (zobrazené v grafu Strength
vs payload) mohou snizit na ndsledujici hodnoty:

« Dodané ochranné podlozky: 30 % maxima

« VAlcovité obrobky 41% maxima

« Uchopovani obrobk( kolmo k zemi 28% maxima
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Napfiklad navrhované maximaini uzite¢né zatizeni obrobku z Cisté oceli vyzvednutého prsty
bez podlozek €ini 10 kg a u stejného typu obrobku vyzvednutého prsty s dodanymi
ochrannymi podlozkami bude cCinit 3 kg.

V ndsledujicim grafu je zobrazeno, jak tloustka obrobku mlze ovlivnit maximalni uzite¢né
zatizeni obrobku, které uchopovac dokaze zvednout a drzet pfi pouziti maximalniho zrychleni
3G.

Graf Uziteéné zatizeni vs. tloustka
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V nésledujicim grafu je zobrazeno, jak vzduchovd mezera muze ovlivnit maximaini uzite¢né
zatizeni obrobku, které uchopovac dokaze zvednout a drzet pfi pouziti maximalniho zrychleni
3G.

Uzitecné zatizeni vs. vzduchova mezera
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Materidl obrobku mdze ovlivnit magnetismus ndsledujicim zplsobem:

. Zelezo, kobalt a nikl jsou magnetické kovy.
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« Materidly obsahujici Zelezo, kobalt a nikl mohou byt stdle magnetické. Magnetismus
materidlu se mize zménit podle podilu zeleza, kobaltu a niklu a ndslednych Uprav, napf.
zihani (tepelna uprava).

« Povrchové Upravy, napf. zinkovdni nebo ochrana plastem, nemaji na magnetismus vliv.
Jakakoli vzdalenost, kterou povrchova Uprava pfidd mezi dil a uchopovad, dramaticky snizi
silu.

Kdyz se robot pohybuje vysokou rychlosti a s velkym zrychlenim, doporucuje se provddét
uchopovani se 100% silou magnetu.

POZNAMKA:
Uchopeni dvéma z Ctyf destiCek bude mit za ndsledek snizeni sily.

Bezdotykovy snimac

MG10 je vybaven bezdotykovym snimacem ve spodni ¢asti, jak je zobrazeno na nasledujicim
obrazku.

Proximity

Sensor
® [ E ,!

Tento snimac dokaze detekovat obrobky do vzdalenosti 2 mm.

£

Funkce Smart Grip a Grip Detection

Funkci Smart Grip (Inteligentni uchopeni) pouzivejte ndsledujicim zplsobem:

« Pouzijte uchopovac bez prstll, nebo s dodanymi destickami.
« Provedte uchopeni's pouzitim Ctyf desticek.
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POZNAMKA:
Funkci Smart grip (Inteligentni uchopeni) nelze pouzivat spole¢né s aplikaci
Eyes Location.

Funkce Grip Detection (Detekce uchopeni) se pouziva, pokud k uchopeni
pouzivate nasleduijici prst.

Finger used for
Grip detection

Prsty

Desticky a Spicky prstl pro valcovité objekty se doddvaji s uchopovac¢em a pokryvaji potieby
SirSiho spektra pouziti.

Desticky

Pokud uchopovac¢ nema na obrobku zanechat Zadné stopy, pouzivejte ochranné podlozky.
Ochranné podlozky jsou vyrobeny z nylonu.

Spicky prstl pro valcovité objekty

Spicky prstll pro vélcovité objekty pro manipulaci s vélcovitymi a kulatymi obrobky s
prdmérem 20-65 mm.
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POZNAMKA:

Bezdotykovy snimac¢ nedokdze detekovat obrobky, kdyz se pouzivaji $picky
prstl pro vélcovité objekty, protoze v takovém pripadé je odsazeni vétsi nez 2
mm.

Funkce detekce Uchopu funguje, kdyz je sila magnetu nastavena na vyssi
droven nez 25 % a k uchopovani se pouzivd ndsledujici prst.

Finger used for

Grip detection

Individualné pfizplsobené prsty

IndividudIné ptizplsobené prsty Ize vytvaret na zdkladé nasledujicich rozmér(:

POZNAMKA:

Individudlné prizplsobené prsty ovliviuji silu, které uchopovac dokaze
dosahnout. V tomto pfipadé bude sila pravdépodobné mensi. Tato tazna sila
se snizuje, jak je zobrazeno v grafu Strength vs payload (Sila vs. uzite¢né
zatizeni).

Bezdotykovy snimac nedokaze detekovat obrobky, pokud je celkové odsazeni
vétsinez 2 mm.

Nevytvérejte individudiné prizplsobené prsty, které zkratuji dva prsty vedle
sebe, protoze by doslo ke zruSeni sily magnetu.
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Mohlo by byt vyhodné pouzivat materidly zvySujici tfeni, napf. pasku, pryz a dalsi materidly
zvySujici tfeni bez vyrazného zvétSovani odsazeni.

1.2. Obsah krabice MG10

@ ®

@x4
X2

1 MG10 TX 10 ke M3x8 screw Fingertips
U @ y @ @ for cylindrical objects

20 mm - 65 mm

(5) 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]

*Vzdélenost od bezdotykového snimace k prstam.

VSechny rozméry jsou v mm a [palcich].
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