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1. Arkusz danych

1.1. 2FG14
Wiasciwosci ogdlne Minimum Wartos¢ Maksimum Jednostka
typowa
‘h - - 14 [kg]
Dopasowanie sity UdZzwigu ) ) 308 [funty]
Dopasowanie formy udzwigu
S ) - - 20 [kg]
- - - 44,09 [funty]
. . - 50 - [mm]
Catkowite rozwarcie 196 [cale]
Palce do
wewnatrz |5 55 [mm]
T 0,196 2,16 [cale]
Zewnetrzne
Palce na
zewnatrz 55 105 [mm]
—— |26 i 413 [cale]
Zakres H
szerokosci
pochwycenia Palce do
wewnatrz - (176 ) 67,6 [mm]
) i ‘ 0,69 2,66 [cale]
Wewnetrzne
Palce na
zewnatrz 676 ) 117,6 [mm]
E 2,66 4,62 [cale]
s . - +/- 0,1 - mm]
Powtarzalnosc¢ chwytania ) +/-0.004 |- cale]
Sita pochwycenia * 40 - 280 N]
Tolerancja sity pochwycenia - - +/-10 N]
Wokét osi
Dopuszczalny moment X - - 30 [Nm]
obrotowy na platformie ——
palca*™ ¥Voko+ osi | ) o5 [Nm]
Predkos¢ pochwycenia*** 16 - 450 [mm/s]
Czas pochwycenia (w tym aktywacja - 200 - [ms]
blokady)****




ARKUSZ DANYCH

Wiasciwosci ogdlne

Minimum Wartos¢é

Maksimum Jednostka

typowa
Utrzymuje obrabiany przedmiot przy Tak
utracie zasilania?
Temperatura przechowywania 0 ) 60 [C]
P P ¥ 32 - 140 [°F]
Silnik Zintegrowana, elektryczna BLDC
Klasyfikacja IP IP67

Smar przektadni: Atest NSF H1; spetnia wymogi przepiséw FDA 21 CFR 178.3570
dotyczacych dopuszczenia do zastosowan z przypadkowym kontaktem z zywnoscia

' 155,2 x 115 x 70 mm

Wymiary [dt. x szer. x gt] 6.11x 453 %276 %cale]]
1,5 (ka]

Masa 33 [funty]

*Wymagane natezenie pradu wynosi 2000 mA, mniejsze natezenie spowoduje obnizenie sity

chwytania. Zobacz wykres Sita a natezenie pradu.

** Patrz Maksymalny dopuszczalny moment obrotowy, aby uzyska¢ wiecej informacji.

*** Wartos¢ wzgledna w zaleznosci od chwytanego przedmiotu (oba ramiona).

***Przy skoku 4 mm i 80 N. Typowa wartos¢ wynosi 300 ms przy skoku 80 mm i 150 N.

Warunki eksploatacji Minimum Wartos¢ typowa Maksimum Jednostka
Zasilanie 20 24 25 V]

Pobdr pradu - - 2000 * [mA]
Temperatura otoczenia podczas 0 - 50 [°C]
eksploatacji 32 - 122 [°F]
Wilgotnosé wzgledna (bez kondensacji) |0 - 95 [%]
Obliczony okres eksploatacji 30000 |- - [godz.]

* Automatycznie dostosowuje sie do wymogdw odnosnie do pradu

informaciji, zobacz punkt Wymogi dotyczgce pradu .

. Aby uzyskacd wiecej



ARKUSZ DANYCH @ robot

Wykres: Sita a natezenie pradu

Force vs. Current
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Czujnik sity

Chwytak posiada czujnik sity na palcu po stronie ztgcza, co pokazano na ilustracji ponizej.

Nalezy wzig¢ pod uwage obecnosc czujnika sity, gdy obrabiany przedmiot jest wyrédwnywany
za pomoca palcéw chwytaka, badz gdy obrabiany przedmiot jest pobierany za boki, poniewaz
grawitacja moze miec¢ wptyw na pomiar sity.
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W tym drugim przypadku nalezy ustawi¢ chwytak tak, aby palec z czujnikiem znajdowat sie na
gorze. Upewnij sie, ze dolny palec lekko dotyka przedmiotu obrabianego, zanim dotknie go
gorny palec, jak pokazano na ponizszej ilustracji.
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Palce

Dostarczone palce mozna montowad w dwéch pozycjach, aby uzyskac rézne wartosci
zasiegu chwytania.

Do wewnatrz Na zewnatrz

Zakres pochwycenia zewnetrznego 5-55 55-105
[mm]

Zakres pochwycenia wewnetrznego 17,6-67,6 67,6-117,6
[mm]

Dostarczane sg palce o dtugosci 12,50 mm (dt. na rysunku ponizej). Jesli wymagane sa
niestandardowe palce, mozna je dopasowac do chwytaka zgodnie z wymiarami (mm)[cale]
pokazanymi ponizej. Aby przymocowac palce, uzyj sSrub M4x10mm i momentu obrotowego 2
Nm.
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Maksymalny dopuszczalny moment obrotowy
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SECTION A-A

Maksymalny dopuszczalny moment obrotowy przytozony do platform palcéw chwytaka wokdt
osi X wynosi 30 Nm, a wokdt osi Y wynosi 25 Nm. Ponizszy rysunek przedstawia uktad
wspotrzednych, na podstawie ktdrego obliczany jest maksymalny dopuszczalny moment

obrotowy.

Moment obrotowy wokdt osi Y wynika z sity pochwycenia i przyspieszenia przedmiotu
obrabianego, a moment obrotowy wokdt osi X wynika tylko z przyspieszenia przedmiotu

obrabianego.

Wartos¢ 25 Nm to petna sita pochwycenia w odlegtosci 90 mm od platformy palca.
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Sita a odlegtos¢ od platformy palcow

Ponizszy wykres pokazuje, jak maksymalna dopuszczalna sita zmniejsza sie wraz ze
wzrostem odlegtosci od platformy palcéw w przypadku niestandardowych palcéw. Wykres
jest dotyczy wszystkich typdw poszczegdlnych odlegtosci pokazanych na ponizszym rysunku.

Force vs Distance from finger platform

Distance

Force [N]

Distance

M3 160 180 200 220 200 260 280 300 320 340 360 380 400 420 440 450 450 500
Distance from finger platform [mm]

Sposoby pochwycenia

W tym dokumencie zastosowano takie terminy, jak ,,pochwycenie wewnetrznie” i

~pochwycenie zewnetrzne”, ktére wskazujg sposdb pochwycenia obrabianego przedmiotu
przez narzedzie.
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Pochwycenie zewnetrzne

Pochwycenie wewnetrzne

@robot

@ robot

Wymogi dotyczgce natezenia pradu

Typ robota Maksymalne natezenie

ABB 2000 mA
FANUC CRX | 2000 mA
Kassow 700 mA
UR 600 mA
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1.2. Zawartosc opakowania 2FG14
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1.3. 2FG14
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