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1. Arkusz danych

1.1. 2FG7
Wiasciwosci ogdlne Minimum Typowe Maksimum Jednostka
Dopasowanie sity udZwigu - - 15,5 [funty]
- - 1 (ka]
- - 24,3 [funty]
Dopasowanie formy udzwigu
. - 38 - [mm]
Catkowity skok 149 [cale]
Palce do
WeWnatrZ 1 39 [mm]
T 0,039 153 [cale]
Zewnetrzne
Palce na
ZeWﬂatrZ 35 73 [mm]
ﬁ 1,37 - 2,87 [cale]
Zakres szerokosci
pochwycenia * Palce do
wewnatrz 11 ] 49 [mm]
ﬁ 0,43 1,92 [cale]
Wewnetrzne
Palce na
zewnatrz 45 83 [mm]
ﬁ 1,77 - 3,26 [cale]
Powtarzalno$¢ chwytania Z 81.)0 4 %:—Ie]]
Sita pochwycenia ** 20 - 140 [N]
Tolerancja sity pochwycenia - - +/-5 [N]
Predkos¢ chwytania *** 16 - 450 [mm/s]
Czas pochwytywania (w tym aktywacja blokady) |- 200 - [ms]
Utrzymuje obrabiany przedmiot przy utracie Tak
zasilania?
Temperatura przechowywania 0 i 60 [C]
32 - 140 [°F]
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Wiasciwosci ogdlne

Silnik

Minimum Typowe Maksimum Jednostka

Zintegrowana, elektryczna BLDC

Klasyfikacja IP IP67
Czystosc pomieszczenia Klasa ISO 5
. 144 x 90 x 71 [mm]
Wymiary [L x W x D] 5,67 x 3,54 x 2,79 [cale]
1,1 (ka]
Masa 2,4 [funty]

* W przypadku silikonowych koricéwek palcéw dodaj 1 mm w kazdym kierunku.

** Wymagane natezenie pradu wynosi 2000 mA, nizsze natezenie powoduje obnizenie sity

pochwycenia. Patrz Force vs Current Graph.

** Wzglednie w stosunku do chwytanego przedmiotu (oba ramiona).

**** Przy skoku 4 mm i 80 N. Typowa wartos¢ wynosi 300 ms przy 38 mm i 80 N.

Warunki eksploatac;ji

Minimum Typowe Maksimum Jednostka

Zasilanie 20 24 25 V]
Pobdr pradu - - 2000 * [MA]

- 5 - 50 [°C]
Temperatura podczas eksploatacji a1 i 122 C°F]
Wilgotnos¢ wzgledna (bez kondensacji) 0 - 95 [%]
Obliczony okres eksploatacji 30000 - - [Godziny]

* Automatycznie dostosowuje wymagania natezenia pradu przy zastosowaniu ztgcza

narzedzia UR CB3 (600 mA).

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.
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Nalezy wzig¢ pod uwage obecnosc czujnika sity podczas wyrdwnywania obrabianego
przedmiotu za pomoca palcéw chwytaka lub podczas chwytania elementu z boku, poniewaz
grawitacja moze miec¢ wptyw na pomiar sity.

W ostatnim z przypadkdw ustawic chwytak, tak aby czujnik znajdowat sie u goéry. Upewnic sie,
ze dolny palec dotyka obrabiany przedmiot nieco wczesniej niz gérny palec, jak pokazano na
ilustracji ponizej.

Palce

Dostarczone palce mozna montowac w dwéch pozycjach, aby uzyskac rézne wartosci
zasiegu chwytania.
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Do wewnatrz Na zewnatrz

Zakres pochwycenia zewnetrznego 1-39 35-73
[mm]
Zakres pochwycenia wewnetrznego 11-49 45-83
[mm]

Dostarczane sa palce o dtugosci 8,5 mm (dt. na rysunku ponizej). Jesli wymagane sg
niestandardowe palce, moga one zostac¢ dostosowane do wymiardw chwytaka (mm)[inch]
podanych ponizej. Do mocowania palcéw nalezy uzy¢ srub M4x8 mm.

UWAGA:
W przypadku wykonania niestandardowych palcow nie mozna przekraczac
ponizszych wartosci.
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Maksymalny dopuszczalny moment obrotowy

Maksymalny dopuszczalny moment obrotowy zastosowany na platformach palcéw wynosi 4,5
Nm. Na ponizszej ilustracji pokazano uktad wspdtrzednych, na podstawie ktérego oblicza sie
maksymalny dopuszczalny moment obrotowy.
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Sita a dtugosc palca

W grafie ponizej podano zaleznos¢ pomiedzy obnizeniem maksymalnej mozliwej do
uzyskania sity i wydtuzeniem dtugosci palcéw przy zastosowaniu niestandardowych palcow.
Graf dotyczy wszystkich rodzajow indywidualnej dtugosci palcéw w nim wskazanych.
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Sposoby pochwycenia

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

~pochwycenie zewnetrzne”, ktdre wskazujg sposéb pochwycenia obrabianego przedmiotu
przez narzedzie.
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Pochwycenie Pochwycenie
zewnetrzne wewnetrzne

Kompatybilnos¢ réznych srodkow smarnych, olejéw i dodatkéw z elementami silikonowymi

Przy zastosowaniu w urzadzeniu chtodziwa lub srodkdw smarnych pewne materiaty
powoduja rozszerzenie sie silikonowej gumy mieszka. W tabeli ponizej podano informacje o
zalecanych i niezalecanych cieczach i dodatkach.

Zalecane Niezalecane
Glikol polialkilenowy (PAG) Olej mineralny
Glikol polietylenowy (poliglokol) | Olej silikonowy
Polialfaolein (PAO) Eter glikolu
Ester glikolu Glikol etylenowy (<20%)
Butanol
Etery
Aminy
UWAGA:
o Lista cieczy i dodatkdw w tabeli powyzej nie jest wyczerpujaca, gdyz nie

mozna przetestowac wszystkich kombinacji.

Nalezy upewnic sie, ze chtodziwo jest mieszane z woda zgodnie ze
specyfikacjami dostawcy i odpowiednio czesto jest zmieniane.
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Wszystkie wymiary podane sg w mm i [calach].
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