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Obecné vlastnosti

Minimalni

@robot

Jednotka

\ Maximalni

% E - - 10 [kq]
Nosnost silového spojeni ) ) 22 [lb]
Ba |
Nosnost tvarového spojeni : ) ) 33 [tb]
o ™ 4 152 [mm]
orimér uch . |Vnejste e 0,16 5,98 [palce]
ramér uchopeni G 35 i 176 [mm]
Vnitrni = * 138 . 6,93 [palce]
. , - 0;1 - [mm]
Rozliseni polohy prstu i 0,004 i [palce]
Presnost opakovani priméru i 0,1 0.2 [mm]
P P - 0,004 {0,007 [palce]
Uchopovacisila 10 - 240 [N]
Uchopovaci sila (nastavitelna) 1 - 100 [%]
Rychlost uchopeni (zména priméru) - - 125 [mm/s]
Doba uchopeni (v¢etné aktivace brzdy)** |- 500 - [ms]
Pridrzuje obrobek pfri ztraté energie? Ano
, 0 - 60 [°C]
Skladovaci teplota 32 i 122 F]
Motor Integrované elektrické BLDC
Klasifikace IP IP67
. * 156 x 158 x 180 [mm]
Rozméry (V, 5, 2] 6,14 x 6,22 x 7,08 [palce]
1,15 [ka]
Hmotnost 2.5 [b]

* S rozsahem dodavky

**\/zdalenost prGmeéru 10 mm. Viz také kapitolu Pohyb a sila prstu na strance 6

Minimalni

Maximalni

Jednotka

Provozni podminky

Napijeci zdroj 20 24 25 V]
Spotreba proudu 43 - 1 500* [mA]
Provozni teplota 21 _ ?(2)2 Eog]]
Relativni vlhkost (bez kondenzace) 0 - 95 [%]
Vypocitand MTBF (provozni Zivotnost) 30 000 - - [hodiny]

* 600 mA je nastaveno jako vychozi.
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Prsty

Dodané prsty mohou byt namontovany ve 3 rlznych polohach, aby bylo dosazeno riznych
Uchopovaci sila on page 5 a riznych Primér uchopeni on page 6.

Délka dodaného prstu je 49 mm (L na obrazku nize). Pokud jsou vyzadovany vlastni prsty,
mohou byt vyrobeny tak, aby se prizplsobily uchopovaci podle rozmérd (mm) [palec]
uvedenych nize. Potfebné Srouby jsou M4 x 8 mm (pouzijte utahovaci moment 3Nm):

2x P 4,50[0,177] THRU ALL
L1 & 7.50[0.295] ¥ 3,10[0.122]

0
14 -0.050

Y{J_ 0.05 [0,00197] [ A

[0,551 48,002}




Datovy list @rObOt

Manipulaéni spicky prstu

Dodavané prsty jsou uvedeny nize. RGzné prsty umozni dosdhnout rliznych Uchopovaci sila on
page 5 a riznych Primér uchopeni on page 6.

@10 mm ocel
@13 mm ocel
@13,5 mm silikon
e @16,5 mm silikon

Jsou-li pozadovany vlastni Spi¢ky prstd, mohou byt zhotoveny tak, aby se hodily pro prsty
uchopovace podle rozmérd (mm)[palce] uvedenych nize. Potifebné Srouby jsou M4x8 mm:

¥

M4 - 6H T 8[0,315]

s

b B

NN b

= 0
[0,23622 h7 -0,00047]
0
Péh7-0,012

1 0.05 10,00197]

V nize uvedeném grafu je zobrazena maximalni uzite¢nd hmotnost povolend pro
prizpisobenou Spicku prstu vzhledem k délce.

Délka Spicky prstu vs. max. uziteCné
zatizeni
10
Délka

o N B O

25 30 35 40 45 50 55 60 65 70 75
Délka prstu (mm)

Maximalni uZite¢né zatizeni (Kg)
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Druhy uchopeni

V dokumentu jsou pouzity podminky interni a externi prilnavosti. Tato uchopeni souviseji s tim,
jak je obrobek sevreny.

Vnéjsi uchopeni Vnitrni uchopeni

Uchopovaci sila

Celkova uchopovaci sila velmi zavisi na Uhlu 8 prstu. Pro vnitrni i
vnéjsi uchopeni plati, Zze ¢im mensi je Ghel prstu, tim vyssi je sila,
kterd bude pusobit, jak je zndzornéno v nasledujicim grafu.

Ackoli se prsty mohou pohybovat od 0 do 180, rozsah Ghld vnéjsiho
uchopeni je 30-165 ° a pro vnitrni uchopeni 20-160 °

Maximalni sila a Uhel prstu 6
300
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Maximalni sila (N)
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Uhel prstu 6 (2)

Graf vykreslen pomoci méreni s proudem 1 A, silikonovymi prsty a kovovym obrobkem.



Datovy list

@robot

POZNAMKA:

Celkova sila, kterd plisobi, zavisi na Uhlu prstu, vstupnim proudu
(omezeném u priruby nékterych robotu) a na koeficientu treni
mezi materidly prstd a obrobkem.

Pohyb a sila prstu
Akce sevieni ma dvé faze:

Faze 1: Z bezpecnostnich dlvodu se prsty za¢nou pohybovat malou silou (maximalné ~ 50 N),
aby nedoslo k poskozeni vseho, co by se mohlo sevrit mezi prsty uchopovace a obrobkem.

Faze 2: Kdyz je primér uchopovace velmi blizko programovanému cilovému prameéru,
uchopovac zvysi silu k uchopeni naprogramovanou cilovou silou. Po sevieni se aktivuje
preruseni (zvuk cvaknuti). Aktivace brzdy, zndma také jako Zjisténi sily sevieni, mGze byt
ovérenav GUI. Tato brzda udrzi obrobek pusobici silou, bez spotreby energie a udrzuje obrobek
i v pripadé ztraty energie. Tato brzda se automaticky deaktivuje, jakmile uchopovac provede
uvolnéni nebo novy prikaz uchopeni. Pfi programovani uchopovace lze brzdu deaktivovat
pomoci funkci v GUI.

Priamér uchopeni
Razné konfigurace dodaného prstu a Spicek prstd umoznuji dosdhnout Siroké skaly praméra.

Spicka prstu Rozsah vnéjs§iho Rozsah vnitfniho

Poloha prstu (mm) uchopeni (mm) uchopeni (mm)
210 10-117 35-135
1 @13 7-114 38-138
@ 16,5 4-111 41-140
210 26-134 49-153
2 213 23-131 52-156
216,5 20-128 55-158
210 44-152 65-172
3 213 41-149 68-174
@ 16,5 38-146 71-176

Na zakladé:

e Uhel pro vnéjii uchopeni min. 165 ° (poz. 1), 163 ° (poz. 2), 161 ° (poz. 3) a max. 30 °
(vSechny 3 polohy)

 Uhel pro vnitfni uchopeni min. 160 ° a max. 30 °

Cim blize k rozsahu maximalniho priméru, tim mensi je Ghel a tim vy3si je sila.
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Vsechny rozméry jsou v milimetrech a [palcich].



