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1. Arkusz danych

1.1. 3FG25
Wiasciwosci ogdlne Minimum Wartosc¢ Maksimum Jednostka
typowa
Dopasowanie sity Pochwycenie - - 15 [kg]
- - 30,06 [funty]
Pochwycenie - - 10 [ka]
udzwigu elastyczne: - - 22 [funty]
- : 25 [g]
- - 55,1 [Ib]
Dopasowanie sity udZwigu
I..-'.'x_l 18 - 155 [mm]
S,rednica Zewnetrzna 'I"---"i 0,70 - 6,10 [Cale]
pochwycenia* I_.-"I'x_l M - 184 [mm]
Wewnetrzna *_®* 1,61 - 7,24 [cale]
Rozdzielczo$¢ pozycjonowania palca i 01 i [mm]
pozyc] P - 0,004 - [cale]
s o . - 0,1 0,2 [mm]
Doktadnosc¢ powtarzania srednicy ) 0.004 0.007 [cale]
Dopuszczalny moment obrotowy silnika na |- - 74 [Nm]
platformie palca(z)**
Pochwycenie 50 - 450 [N]
Sita pochwycenia Pochwycenie 50 - 300 [N]
elastyczne:
Sita pochwycenia (regulowana) 1 - 100 [%]
Predkosc pochwycenie (zmiana Srednicy) - - 90 [mm/s]
Czas pochwycenia (wtgcznie z - 500 - [ms]
uruchomieniem hamulca) * * *
Minimalna konieczna zmiana Srednicy 3 - - [mm]
Utrzymuje obrabiany przedmiot przy utracie |Tak
zasilania?
Temperatura przechowywania 0 i 60 [c]
P P Wy 32 - 140 [°F]
Silnik Zintegrowana, elektryczna BLDC
Klasyfikacja IP P67
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Wiasciwosci ogdlne Minimum Wartosc¢ Maksimum Jednostka
typowa
. 156 x 168 x 187 [mm]
Wymiary [d#, szer., o] 6,16 x 6,62 x 7,38 [cale]
1,6 (ka]
Masa 3,52 [Ib]

* W zakresie dostawy.

* * Zobacz, gdzie zastosowany jest moment obrotowy w punkcie Maksymalny dopuszczalny
moment obrotowy.

*** Odlegtosc srednicy 10 mm. Zobacz réwniez punkt Metody pochwycenia.

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

Pobdr pradu 50 - 1500 [mA]
Temperatura otoczenia podczas 5 - 50 [°C]
eksploatacji 41 - 122 [°F]
Wilgotnosc¢ wzgledna (bez kondensacji) |0 - 95 [%]
Obliczony okres eksploatacji 30000 |- - [godz.]
Palce

Dostarczone palce mozna zamontowad w 3 réznych pozycjach, aby uzyskac rézne sity
pochwycenia i rézne srednice pochwycenia.

Dtugosc dostarczonego palca wynosi 42,6 mm (dt. na rysunku ponizej). Jesli wymagane sa
niestandardowe palce, moga byc one wykonane tak, aby pasowaty do chwytaka w zaleznosci
od rozmiaréw (mm)[cale] przedstawionych ponizej. Potrzebne sg sruby M5x8mm (uzy;j
momentu obrotowego 2,5 Nm):
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Koncéwkach palcow

Dostarczone koricdwki palcéw zostaty wymienione ponizej. Rézne koricodwki palcéw pozwola
osiggnac rézne Sity pochwycenia i rézne srednice pochwycenia.

e @13 mm stal

« @13 mm radetkowana

« 16,5 mm NBR

Jesli potrzebne sa niestandardowe koricéwki palcdw, mozna je dopasowac do palcow
chwytaka zgodnie z wymiarami (mm) [cale] pokazanymi ponizej. Wymagane sruby to M4x8

mm (zastosuj moment dokrecania 2,5 Nm):

M4 - 6H T 8[0,315]

[0,23622 h7 —8,00047]

0
@6 h7-0,012
{1]0.05[0,00197][A]
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Maksymalny dopuszczalny moment obrotowy

Ten punkt jest wazny, jesli uzywane sg niestandardowe palce lub koricowki palcow.

Maksymalny dopuszczalny moment obrotowy zastosowany na platformach palcéw chwytaka
po osi X i Y wynosi 40 Nm.

Maksymalny dopuszczalny moment obrotowy zastosowany na koricédwkach palcéw chwytaka
po osi XiY wynosi 8 Nm.

Zdjecia powyzej pokazujg system wspdtrzednych, na podstawie ktdrego oblicza sie
maksymalne dopuszczalne momenty obrotowe.

Koncowki placow w ksztaicie litery X

Takie koricowki palcow zwiekszajg zdolnos¢ chwytaka do podbierania i umieszczania
okragtych przedmiotéw obrabianych z elementami przypominajacymi kotnierze. taczac
metody chwytania sitowego i ksztattowego, koncéwki palcéw zwiekszajg stabilnosc i
tadownosc chwytanego przedmiotu.

’ O |
WYy *
£ 4

W przypadku uzycia tych palcéw srednice koncoéwki placéw nalezy ustawi¢ w programie
robota na 16 mm. Te koncéwki palcéw stanowiag osprzet opcjonalny i nalezy je zakupic
osobno. Aby dokonac zakupu, nalezy skontaktowac sie z dystrybutorem.

+  Koncowki palcow w ksztatcie litery X 3FG PN 106963

D
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Zestaw radetkowanych koncowek palcéw

Koncowki palcow z radetkowang powierzchnig zwiekszaja tarcie i tadownosé, dzieki czemu
idealnie nadaja sie do pochwytania i przenoszenia surowych i pokrytych olejem elementéw
obrabianych w maszynach CNC.

UWAGA:

Radetkowana konicéwka palca moze pozostawiac slady na materiale.

N
a\ 2
“99’3{ *

B — »”

[0.984]
25

Uzywajac tych koncowek palcdw, ustaw program robota do srednicy 13 mm.
Pochwycenie zewnetrzne / wewnetrzne

W dokumencie wystepuja pojecia pochwycenia wewnetrznego i zewnetrznego. Te rodzaje
pochwycenia odnosza sie do sposobu chwycenia przedmiotu obrabianego.

Pochwycenie zewnetrzne Pochwycenie wewnetrzne

Metody pochwycenia

W przypadku stosowania 3FG25 istniejg dwie rézne metody pochwycenia. W przypadku
kazdej z tych metod mozna stosowac zaréowno pochwycenie wewnetrzne jak i zewnetrzne.
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Pochwycenie normalne Pochwycenie elastyczne

Zastosuj te metode pochwycenia, jesli: Zastosuj te metode pochwycenia, jesli:

+ znana jest Srednica przedmiotéw i jest « Srednica przedmiotéw nie jest znana lub
zawsze taka sama ulega znacznym zmianom

+ Wymagana jest sita pochwycenia ponad | « sita pochwycenia do 300 N jest
300N wystarczajaca

Pochwycenie normalne

Operacja pochwycenia sktada sie z dwdch faz:

Faza 1: Ze wzgleddw bezpieczenstwa palce zaczng poruszac sie przy nizszej sile (<140 N), aby
uniknac uszkodzenia czegokolwiek, co mogtoby zostac zacisniete miedzy palcami chwytaka i
obrabiang czescia.

Faza 2: Gdy srednica chwytaka bedzie bardzo zblizona wzgledem zaprogramowanej srednicy
docelowej, chwytak zwiekszy site, aby wykonaé pochwycenie z zaprogramowana sitg
docelowa. Po zakoriczeniu pochwycenia aktywowana zostanie przerwa (dZwiek tik).
Aktywacje hamulca, znanego réwniez jako funkcja wykrywania sity pochwycenia, mozna
zweryfikowac¢ w dostepnych funkcjach. Hamulec ten przytrzyma obrabiany przedmiot z
przytozona sita, bez zuzycia energii i przytrzymujgc obrabiany przedmiot w przypadku utraty
zasilania. Hamulec zostanie automatycznie wytgczony, gdy chwytak wykona polecenie
zwolnienia lub nowego chwytu. Podczas programowania chwytaka hamulec mozna
dezaktywowac za pomoca funkcji w dostepnej GUL.

Pochwycenie elastyczne:

Palce rozpoczna ruch z ustawiong sitg docelowa. Jesli chwytak wejdzie w kontakt z obiektem,
pochwyci go z zaprogramowana sitg docelowsa. Po zakornczeniu pochwycenia aktywowana
zostanie przerwa (dZwiek tik). Aktywacje hamulca, znanego réwniez jako funkcja wykrywania
sity pochwycenia, mozna zweryfikowac¢ w dostepnych funkcjach. Hamulec ten przytrzyma
obrabiany przedmiot z przytozona sita, bez zuzycia energii i przytrzymujac obrabiany
przedmiot w przypadku utraty zasilania. Hamulec zostanie automatycznie wytgczony, gdy
chwytak wykona polecenie zwolnienia lub nowego chwytu. Podczas programowania
chwytaka hamulec mozna dezaktywowac za pomoca funkcji w dostepnej GUI.

Sita pochwycenia

Catkowita sita pochwycenia w duzym stopniu zalezy od kata
nachylenia palca 8. Zaréwno w przypadku pochwycenia
wewnetrznego jak i zewnetrznego, im mniejszy kat nachylenia
palca, tym wieksza sita zostanie przytozona.

Zakres katdw zewnetrznego lub wewnetrznego pochwycenia
wynosi 25-155 stopni.

Wykres ponizej pokazuje, jaka site mozna osiggnac przy okreslonej srednicy w zaleznosci od
pozycji palca przy uzyciu funkcji normalnego pochwycenia. Wykres bazuje na uzyciu
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pomiardéw standardowych palcéw we wszystkich 3 pozycjach, stalowych palcéw @13 mm i
metalowego obrabianego elementu.

Max Force Normal Grip vs Diameter
500

Finger pos 1 @13

Force 100%
450

Finger pos 2 @13
Force 100%
400
Finger pos 3 @13
Force 100%
300 /
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Wykres ponizej pokazuje, jaka site mozna osiggnac przy okreslonej srednicy w zaleznosci od
pozycji palca przy uzyciu funkcji elastycznego pochwycenia. 300 N jest maksymalng mozliwag
wartoscig i w zadnym wypadku wartosc ta nie moze zostac przekroczona. Wykres bazuje na
uzyciu pomiaréw standardowych palcéw we wszystkich 3 pozycjach, stalowych palcéw @13
mm i metalowego obrabianego elementu.

Max Force Flexible Grip vs Diameter
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UWAGA:

@robot

taczna przytozona sita zalezy od kata palcdw, natezenia wejsciowego
(ograniczonego w przypadku niektérych ztacz kotnierzy narzedzi robotéw) oraz
wskaznika tarcia pomiedzy materiatem koricéwek palcdw i obrabianego

przedmiotu.

Srednica pochwycenia

Rézne konfiguracje dostarczonego palca i koncéwek palcdw moga obstugiwad szeroki zakres

srednic.
Pozycja Koncowka Zakres pochwycenia Zakres pochwycenia
palca palca (mm) zewnetrznego (mm) wewnetrznego (mm)
: 13 26 - 107 46 - 133

16,5 22 -103 49 - 136

213 21-131 41-157
2 16,5 18 -127 45 - 160

213 33-155 53-181
3 16,5 29 - 151 56 -184

Na podstawie odpowiednio 155° i 25° i minimalnej oraz maksymalnej srednicy.

Im wartos¢ srednicy jest blizsza maksimum zakresu, tym mniejszy jest kata, a co za tym idzie —
tym wyzsza sita.
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Predkos¢ pochwycenia

UWAGA:

Na osiggana predkosc¢ chwytania majg wptyw nastepujace parametry:

1. Zastosowanie sity docelowej (F) ponizej 100% moze ograniczy¢ predkosc
chwytania.

2. Wartosc srednicy docelowej: im wieksza jest srednica docelowa
(pochwycenie blisko catkowitego rozwarcia), tym nizsza jest osiggalna
predkos¢ pochwycenia.

100%

75%

Gripping speed

30%

Fully Open 10mm 20mm 40 mm Closed
(FO) from FO from FO from FO

Diameter

10
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1.2. Zawartosc¢ opakowania 3FG25

X3

B

3FG25 with 813 steel and
©16.5 NBR fingertips

@ @13 knurled steel fingertip

@ Torx T25 Key

@ Torx T20 Key

1



ARKUSZ DANYCH

1.3. 3FG25
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Wszystkie wymiary podane sg w mm i [calach].
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