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1. Ficha técnica

1.1. VGP30
Propiedades generales Minimo Tipico Maximo Unidad
5% - 60 % [Vacio]
Vacio -0,05 |- -0,607 |[Bar]
1,5 - 17,95 [inHg]
Caudal de aire total 0 - 440 [I/min]
Caudal de aire en cada canal 0 - 220 [I/min]
Carga Util en cajas de cartén ] ] 22’13 H(b%]
Ventosas 1 20 20 [uds.]
;ioelcz;ao de agarre (medido con el objetivo de vacio al ) 150 i [ms]
Tiempo de liberacion - 80 - [ms]
Nivel de ruido - 59 62 [dB(A)]
Bomba de vacio Entrada de aire comprimido
Filtros de polvo Integrados, 50 pm, reemplazables
Clasificacion IP IP54
Dimensiones 390 x 240 x 62,10 [mm]
15,35 x 9,45 x 2,44 [in]
Peso 2183 H(b%]

Condiciones de funcionamiento

Minimo

Tipico

Maximo

Fuente de alimentacion 20 24 25 V]
Consumo actual 50 750 2000 [mA]
Temperatura de funcionamiento 32 15202 FICZ:]]
Humedad relativa (sin condensacion) - 95 [%]
Flujo de aire comprimido - - 440 [I/min]
Presidn de aire comprimido - - 7 [bar]

Garantia: 3 aflos o0 3 000 000 de ciclos, lo que ocurra primero, de conformidad con las
condiciones oficiales de garantia establecidas en el Acuerdo de Socio. Se entiende por «ciclo
de funcionamiento» una secuencia completa de agarre y liberacién, equivalente a 6 000 000

de movimientos de apertura o cierre.
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2 canales

El VGP30 tiene 2 canales, Ay B, que pueden funcionar juntos o de forma independiente. Esta
equipado con un total de 20 orificios, cada uno de ellos con una ventosa. Si es necesario,

puede sustituir las ventosas por los 12 tornillos ciegos incluidos.

o

Guiado del aire comprimido

La pinza funciona con aire comprimido a entre 3y 7 bar.
« Para un vacio del 60 % (maximo): se necesita una presién de entrada de alrededor de 6,3
bar y una pieza de trabajo hermética (sin fugas).

« Para un vacio del 30 % (habitual para manipular cajas de cartdn): se necesita una presion
de entrada de unos 5 bar.

« Cuando se utilicen ventosas con valvulas de retencidn: se requiere una presion de
entrada minima de 5 bar.

Tenga en cuenta que la presidon dindmica del aire comprimido (cuando el aire fluye
activamente) que llega a la pinza es un poco inferior a la presion estatica medida en el
compresor. Esto se debe a la posible pérdida de presidn en los tubos, accesorios y otros
componentes que conectan el compresor a la pinza.

Como conectar el compresor de aire externo

Para conectar el aire comprimido:
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1. Conecte la manguera al compresor de
aire.

2. Conecte el compresor a un regulador de
filtro que cumpla la norma ISO 8573-1:2010
clase 4. Ofrecemos un kit de regulador de
filtro PN 114743 que se puede pedir por
separado.

3. Guie la manguera a lo largo del robot sin
conectarla a la pinza.

4. Lave la manguera para eliminar las

I . .
particulas residuales.

0o . 5. Conecte una manguera de @10 a la
conexidn para mangueras de aire
comprimido del VGP30.

NOTA:
Aseglrese de que el aire comprimido esté filtrado de acuerdo con la norma

ISO 8573-1:2010 clase 4, que mantenga una presion de entrada de la pinza
constante de hasta 7 bar en funcién del nivel de vacio requerido, y que la
longitud maxima recomendada de la manguera sea de 10 metros.

Caudal de aire

El caudal de aire es la cantidad de aire que se debe bombear para mantener el vacio
objetivo. Un sistema completamente hermético no tendra ningun caudal de aire, mientras que
las aplicaciones de la vida real tienen algunas fugas de aire mds pequefias provenientes de
dos fuentes diferentes:

» Fugas en los bordes de las ventosas
« Fugas en las piezas

La fuga mds pequefia bajo una ventosa de vacio puede ser dificil de encontrar (consulte la
siguiente imagen).

Las piezas con fugas pueden ser atin mas dificiles de identificar. Las cosas que parecen
completamente herméticas pueden no serlo en absoluto. Un ejemplo tipico son las cajas de
cartdn grueso. La fina capa exterior suele necesitar mucho caudal de aire para crear una
diferencia de presidn sobre ella (consulte la figura siguiente).
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Tenga en cuenta lo siguiente:

« Preste especial atencion a las fugas, por ejemplo, a la forma de la ventosa y la rugosidad
superficial.

« Cuando se agarre un objeto con una fuga alta, asegurese de utilizar ambos canales si es
posible.

Accesorios y tornillos ciegos

Las ventosas pueden cambiarse con solo tirar de ellas para separarlas de los accesorios.
Estire la silicona hacia uno de los lados y después retire la ventosa.

Los orificios no utilizados se pueden tapar con un tornillo ciego, y cada accesorio se puede
cambiar a un tipo diferente para que coincida con la ventosa deseada. Los accesorios y los
tornillos ciegos se montan o desmontan atornillandolos (par de apriete de 2 Nm) o
desatornilldndolos con la llave Allen de 6 mm suministrada.

Accesorios Cegadores

El tamafio de la rosca es el G3/8” de uso comun, lo que permite que los accesorios estandar,
los tornillos ciegos y los alargadores se puedan montar directamente en la pinza.

Filtro de entrada VGP30

El filtro estd diseflado para detener o evitar que las particulas mas grandes entren
accidentalmente en la pinza durante el funcionamiento. El mantenimiento periédico garantiza
un rendimiento éptimo y la durabilidad de la pinza. El filtro se puede reemplazar (Kit de filtros
PN 114733) o limpiar. Sin embargo, en condiciones normales de uso y después del uso
especificado de aire limpio filtrado descrito anteriormente, no serd necesario cambiar ni
limpiar el filtro.
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Para extraer el filtro de entrada (a), utilice una llave Allen de 7 mm para desatornillar y quitar
el conector (B) y, a continuacion, retire con cuidado la junta térica (C) con un destornillador
pequefio. Coloque la pinza de lado con el orificio del filtro hacia abajo, permitiendo que el
filtro se deslice naturalmente por gravedad.

Ventosas OnRobot VGP30 con valvulas de retencion

Las ventosas con valvulas de retencion ayudan a evitar la pérdida de vacio cuando las
ventosas caen sobre costuras, huecos o superficies irregulares, asi como cuando se
manipulan diferentes tipos o tamafios de cajas sin necesidad de reconfigurar manualmente la
disposicién de las ventosas.

Cuando una o varias ventosas no lograr sellarse correctamente en la caja, se produce una
fuga de aire a través de ellas. La valvula de retencidn integrada cierra la ventosa con fugas
para evitar la pérdida de vacio, permitiendo que las otras ventosas selladas mantengan el

vacio suficiente para agarrar y levantar la caja.

Si posteriormente una ventosa cerrada se sella de forma adecuada, la vélvula de retencién
volverd a abrirse, permitiendo que esa ventosa genere vacio y ayude a levantar la caja.

Los canales Ay B siguen funcionando de forma independiente, por lo que cada canal debe
utilizar varias ventosas para permitir que las vdlvulas de retencidon restantes se cierren. Si la
caja solo cubre un canal, desactive el otro canal para esa operacion.

NOTA:

Se recomienda encarecidamente utilizar al menos 4 ventosas por canal y
aplicar una presién de entrada dindmica de al menos 5 bar para garantizar un
funcionamiento correcto de la pinza. Tenga en cuenta que, cuanto menor sea
la presion de entrada y menor sea el nimero de ventosas utilizadas, mas
tiempo se tardard en generar el vacio y detectar el agarre.

Para instalar las ventosas, siga los pasos descritos a continuacion:
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1. Retire de la VGP30 las ventosas instaladas
tirando de ellas hacia los lados.

2. Fije las ventosas con valvulas de retencion
empujandolas lateralmente.

3. Gire todas las ventosas para asegurarse
de que queden bien sujetas.

NOTA:

Tras la instalacion de la ventosa, examine la vélvula de retencidn para ver si
estd inclinada. De ser asi, empujela suavemente con el dedo hasta que vuelva
a la posicion correcta. Una vdlvula de retencion ligeramente inclinada seguird
funcionando correctamente. Solo dejara de funcionar correctamente si esta
significativamente desplazada de su posicion.

NOTA:

Las ventosas con vdlvulas de retencidon son 3 mm mas altas que las ventosas
estédndar.
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El firmware de la VGP30 se debe actualizar a la version 1.0.13 o superior para que funcione
con las valvulas antirretorno. La pinza puede actualizarse utilizando la Compute Box o la
OR:BASE.

Las ventosas con valvulas de retencién pueden adquirirse como accesorio con el nimero de
articulo 115181.

Torque Reinforcement Bracket (Reinforcement Bracket de torque)

NOTA: '
El reinforcement Bracket de torque debe utilizarse &

con robots clasificados para cargas utiles de 20 kg
0 mas. =2

El Reinforcement Bracket de torque mejora la robustez de la pinza. También aumenta la
capacidad de torque en 120 Nm adicionales, complementando el torque total permitido con
el torque de QC. El peso del soporte es de 0,3 kg (0,66 Ib).

a' “‘i“‘ lr
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1.2. Contenido de la caja de VGP30
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1.3. VGP30
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VGP30 con el soporte de refuerzo
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* 3 mm [0,118] mas con ventosas OnRobot con valvulas de retencidn.

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