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1. Arkusz danych

1.1. RG6
Wiasciwosci ogdlne Minimum Typowe Maksimum Jednostka
e - - 6 [kg]
LU - - 13,2 [funty]
Dopasowanie sity udZwigu  6Ks
Eg,-j:i? - - 10 [kg]
g - - 22,04 [funty]
Dopasowanie formy udzwigu /'9K¢
Skok catkowity (regulowany) 0 - 160 [mm]
- 6,3 [cale]
Rozdzielczos¢ pozycjonowania palca - 0.1 - [mm]
- 0,004 |- [cale]
Doktadnosé powtarzania - 0.1 0,2 [mm]
- 0,004 |0,007 [cale]
Luz przy powrocie 0,1 - 0,3 [mm]
0,004 - 0,0Mm [cale]
Sita pochwycenia (regulowana) 25 - 120 [N]
Odchylenie sity chwytania +25 %
Predkos¢ pochwycenia* 51 - 160 [mm/s]
Czas chwytania™* 0,05 - 0,15 [s]
Regulowana doktadnos¢ pochylenia wspornika |- <1 - °
Temperatura przechowywania 0 - 60 [°C]
32 - 140 [°F]
Silnik Zintegrowana, elektryczna BLDC
Klasyfikacja IP IP54
Wymiary 262 x 212 x 42 [mm]
10,3 x8,3x1,6 [cale]
Masa 1,25 [kg]
2,76 [funty]

* Patrz tabela na nastepnej stronie

** W oparciu o catkowity ruch roboczy pomiedzy palcami wynoszacy 8 mm. Predkos¢ jest
wprost proporcjonalna do sity. Wiecej informacji podano w tabeli na nastepnej stronie.
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Warunki eksploatacji Minimum Typowe Maksimum Jednostka

Zasilanie 20 24 25 V]
Pobdr pradu 70 - 600* [MA]
Temperatura podczas eksploatacji 5 - 50 [°C]

Y - 122 [°F]
Wilgotnos¢ wzgledna (bez kondensacji) 0 - 95 [%]
Obliczony okres eksploatacji 30 000 - - [Godziny]

* Podczas operacji zwalniania moze dochodzi¢ do skokdw natezenia do 3A (max. 6 mS).

RG6 — wykres predkosci chwytania

Gripper width speed

150 [

Gripper speed [mm/s]

—— RG6 speed @ 120 N
—RG6 speed @ 80 N

I

— RG6speed @25 N

50
Width [mm]

100
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RG6 — zakres pracy

1

Chwytanie dtugich przedmiotéw moze spowodowac nieumysing aktywacje przetacznikdw
bezpieczenstwa. Maksymalna wysokos¢ przedmiotu (obliczona od koricow koricéwek palcéw)
jest uzalezniona od szerokosci chwytu (w). Limity wartosci wysokosci (h) dla poszczegdlnych
szerokosci podano ponizej:

120

100
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Koncéwki palcéow

Jesli wymagane sa niestandardowe korncowki palcéw, moga zosta¢ wyprodukowane, aby
pasowaty do wymiaréw chwytaka (mm) podanych ponize;j:
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Standardowe koncoéwki palcow

Standardowe koncéwki palcéw moga byc wykorzystywane do wielu réznych elementow.
Standardowe koncéwki palcéw poprawiajg zdolnos¢ chwytaka do pobierania i odktadania
réznych rodzajéw obrabianych przedmiotéw. Powierzchnia kontaktowa koncéwek palcow jest
wykonana z gumy (EPDM), co zwieksza tarcie i ogranicza prawdopodobienstwo
pozostawiania Sladéw na obrabianych przedmiotach.

___\\
]
[0.518]
1315

[0.984]
25

Aby nabyc nowy zestaw standardowych koncéwek palcow, prosimy o kontakt ze sprzedawca,
u ktérego zakupiono chwytak RG.

« Zestaw koricdwek palcédw RG6 Fingertip Set PN 100670
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Koncowki placéow w ksztaicie litery X

Te koncowki palcodw poprawiajg zdolnosc¢ chwytaka do pobierania i odktadani obrabianych
przedmiotdw o ksztatcie cylindrycznym. Poprzez potgczenie pochwytywania pionowego i

poziomego korncowki zwiekszaja stabilnosc i udzwig podczas pochwytywania obrabianego
przedmiotu.

[0.510]
12.95

S
[0.492]
12.50

Te koncdéwki palcow stanowiag akcesoria i nalezy je nabywac osobno. Aby naby¢ te koficowki
palcdéw, prosimy o kontakt ze sprzedawca, u ktérego zakupiono chwytak RG.

Koncowki palcow w ksztatcie litery X RG6 PN 105876

Przedtuzenia koncéwek palca 50 mm i 100 mm

Te koricdwki palca umozliwiaja chwytakowi pobieranie i odktadanie obrabianych

przedmiotdw w ograniczonej przestrzeni, w ktérej chwytak bytby zbyt szeroki, np. w
przypadku kartondw i skrzyn.
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Przedtuzenia powoduja obnizenie sity pochwycenia:

[0.098]
2.50

[4.965)
126.10

.

50 mm - 73% docelowej sity pochwycenia.

100 mm - 57,5% docelowej sity pochwycenia.
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Te koncdwki palcow stanowiag akcesoria i nalezy je nabywac osobno. Aby naby¢ te koficowki
palcdéw, prosimy o kontakt ze sprzedawca, u ktérego zakupiono chwytak RG.

« Przedtuzenie koncéwki palca RG6 50 mm PN 105874
+ Przedtuzenie koncowki palca RG6 100 mm PN 105875

1.2. RG6
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Wszystkie wymiary podane sg w mm i [calach].
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