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1 Datovy list

HEX-E QC

Obecné vlastnosti Sestiosy silomér / snima¢ momentu Jednotka
Jmenovitd kapacita (JK) 200 200 10 6,5 [N] [Nm]
Deformace jedné osy pri JK 1,7 10,3 +2,5 +5 [mm] [°]
(typicka) +0,067 |+0,011 +2,5 +5 [palce] []
Pretizeni jedné osy 500 500 500 500 [%]
Sum signalu* (typicky) 0,035 0,15 0,002 0,001 [N] [Nm]
I(-\’t())/éliléfg)l bez vzniku Sumu 0.2 0.8 0,01 0,002 [N] [Nm]
Nelinearita v plném rozsahu <2 <2 <2 <2 [%]
|t—|yy|:itc(le<ra’1e)ze (mérend na ose Fz, <2 <2 <2 <2 [%]
Nezadouci signal (typicky) <5 <5 <5 <5 [%]
Klasifikace IP 67
Rozméry (V x S x D) 50x71x93 [mm]
1,97 x 2,79 x 3,66 [palce]
Hmotnost (s vestavénymi 0,347 [kq]
adaptérovymi deskami) 0,76 [Ib]

* Sum signalu je definovan jako smérodatna odchylka (1 o) typického jednosekundového
signdlu bez zatizeni.

Provozni podminky Minimalni Bézné Maximalni Jednotka
Napijeci zdroj 7 - 24 V]
Spotreba - - 0,8 [w]
Provozni teplota gz _ %1 E°E]]
Relativni vlhkost (bez kondenzace) 0 - 95 [%]
Vypocitand MTBF (provozni Zivotnost) 30 000 - - [hodiny]

Komplexni zatizeni

Pfi jednoosém zatizeni mUze byt snimac provozovan az do svého jmenovitého vykonu. Nad
jmenovitou kapacitou je idaj nepresny a neplatny.

Pii komplexnim zatizeni (pfi zatizeni vice nez jedné osy) se jmenovité vykony snizi. Nasledujici
schémata zobrazuji scénare komplexniho zatizeni.
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Snimac nemuze byt provozovan mimo béznou provozni oblast.
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Obecné vlastnosti Sestiosy silomér / snima¢ momentu Jednotka
Jmenovitd kapacita (JK) 200 200 20 13 [N][Nm]
Deformace jedné osy pfi JK +0,6 +0,25 12 +3,5 [mm] [°]
(typicka) +0,023  |+0,009 +2 +3,5 [palce] []
Pretizeni jedné osy 500 400 300 300 [%]
Sum signalu* (typicky) 0,1 0,2 0,006 0,002 [N] [Nm]
I(-\’t?uzaliléfg)l bez vzniku Sumu 0.5 1 0,036 0,008 [N] [Nm]
Nelinearita v plném rozsahu <2 <2 <2 <2 [%]
It-|yyl:itc(|e(rée)ze (mérend na ose Fz, <2 <2 <2 <2 [%]
Nezadouci signal (typicky) <5 <5 <5 <5 [%]
Klasifikace IP 67
Rozméry (V x S x D) 50x71x93 [mm]
1,97 x 2,79 x 3,66 [palce]
Hmotnost (s vestavénymi 0,35 [kq]
adaptérovymi deskami) 0,77 [Ib]

* Sum signalu je definovan jako smérodatnad odchylka (1 o) typického jednosekundového
signdlu bez zatizeni.

Provozni podminky Minimalni Maximalni Jednotka
Napijeci zdroj 7 - 24 V]
Spotieba - - 0,8 [(w]
Provozni teplota gz _ %1 %OI(::]]
Relativni vlhkost (bez kondenzace) 0 - 95 [%]
Vypocitand MTBF (provozni Zivotnost) 30 000 - - [hodiny]

Komplexni zatizeni

Pri jednoosém zatizeni mdze byt snimac provozovan az do svého jmenovitého vykonu. Nad
jmenovitou kapacitou je idaj nepresny a neplatny.

Pii komplexnim zatizeni (pfi zatizeni vice nez jedné osy) se jmenovité vykony snizi. Nasledujici
schémata zobrazuji scénare komplexniho zatizeni.
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Snimac nemuze byt provozovan mimo béznou provozni oblast.
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50[1,969] *

MI12-12pin_1

93[3,665]

*\/zdalenost od rozhrani priruby robotu k nastroji OnRobot

Vsechny rozméry jsou v milimetrech a [palcich].
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