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1 ARKUSZ DANYCH

Parametry podstawowe Min. Typowe \ Maks. Jednostki
T | R N PR
- - 4,4 [lb]
|2Kg
- : 4 [kg]
Udzwig przy chwycie poziomym T anlE - 8,8 [lb]
Skok catkowity (regulowany) g ;'09% EZ‘T;]]
Rozdzielczoé¢ pozycjonowania palca i 0,1 i [mm]
0,004 - [cale]
Doktadnoé¢ powtarzania 8:(1)04 8:(2)07 %2:[2]]
Luz przy powrocie 0,2 0,4 0,6 [mm]
0,007 0,015 0,023 [cale]
Sita pochwycenia (regulowana) 3 - 40 [N]
Predkos$¢ chwytania* 55 110 184 [mm/s]
Czas chwytania** 0,04 0,07 0,11 [s]
Regulowana doktadnos¢ pochylenia ) <1 ) 0
wspornika
Temperatu.(a otoczenia podczas 5 ) 50 [°C]
eksploatacji
Temperatura przechowywania 0 - 60 [°C]
Silnik Zintegrowany, elektryczny BLDC
Klasyfikacja IP IP54
Wymiary 219x 149 x 49 [mm]
8,6x59x1,9 [cale]
Waga produktu (2):?2 H(t?]]

* Patrz tabela Predkos$¢4

** W oparciu o catkowity ruch roboczy pomiedzy palcami wynoszacy 8 mm. Predkos¢ jest wprost
proporcjonalna do sity. Wiecej informacji podano w tabeli Predkos$¢ na stronie 4.

Parametry czujnika sity Fxy Jednostki
Wydajnos¢ nominalna (N.C.) |20 40 0,7 [N] [Nm]
Przecigzenie pojedynczej osi {200 200 200 200 [%]
Rozdzielczos$¢ bez szumu 0,1 0,4 0,008 0,005 [N] [Nm]
Odksztatcenie pojedynczej osi |0,4 0,1 ) 5 [mm] []
przy N.C. 0,015 0,04 [cale] []
Nieliniowa kompensacja

temperatury dla petnego <2 [%]
zakresu




ARKUSZ DANYCH
Parametry czujnika sity Jednostki
Zakres wykrywania 8 ;09% E?arlz]]
Doktadnos¢ j (2),078 j Egl';_]]
Nieliniowos¢* - 12 - [%]

* Nieliniowos$¢ odnosi sie do wartosci maksymalnej i zalezy od wtasciwosci przedmiotu (np.: typ
i kolor powierzchni)

Warunki eksploatacji

Minimum

Typowe Maksimum

Wymagane zasilanie (PELV) 24 - 24 V]
Pobor energii 6,5 - 22 [w]
Temperatura otoczenia podczas 0 - 55 [°C]
eksploatacji 32 - 131 [°F]
Wilgotnos$¢ wzgledna (bez kondensacji) |0 - 95 [%]
oy fredn cosbermwanineipa o000 |- | 903z

Typowa doktadnos¢ czujnika zblizeniowego
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RG2-FT — wykres predkosci chwytania

Gripper width speed
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Wymiary podane zostaty w mm.
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Koncowki palcow

Standardowe koncéwki palcéw mogg by¢ wykorzystywane do wielu réznych elementéow. W
przypadku wymogu zastosowania niestandardowych koncéwek mogg one zostad
zaprojektowane w celu dostosowania do palcéw chwytaka.

Min. viewing angle
for finger opening
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Wymiary palca czujnika podano w milimetrach.
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UWAGA:

Podczas projektowania koncoéwki nalezy uwzgledni¢ ponizsze
kwestie w celu zachowania optymalnej wydajnosci:

Niezaktécona $ciezka optyczna dla czujnikéw zblizeniowych

Ochrona czujnikéw  zblizeniowych przed bezposrednim
nastonecznieniem lub silnym zrédtem sSwiatta

Unikniecie przedostawania sie pytu i cieczy

OSTRZEZENIE:
Czujniki zblizeniowe stanowig czesci wrazliwe, dlatego nalezy je

chroni¢ przed:

Bezposrednim silnym Swiattem (takim jak kierunkowe Zrédta
lasera)

Bezposrednim oddziatywaniem wysokiej temperatury
Mechanicznym kontaktem w jakiejkolwiek formie

Wystawianiem na dziatanie cieczy lub drobnego pytu
przewodzacego

UWAGA:

Regularnie czysci¢ powierzchnig czujnika zblizeniowego za
pomocy sprezonego powietrza pod niskim podcisnieniem (<5
baréw) z odlegtosci 5 cm. W przypadku zastosowania czujnika w
bardziej zanieczyszczonym s$rodowisku czysci¢ go za pomoca
miekkiej  bawetnianej szmatki  nasgczonej  alkoholem
izopropylowym.

Grubos¢ palca

Domyslne koncéwki mozna stosowac, w przypadku gdy ustawiono statg grubosc¢ palca, ktérej
nie mozna zmieni¢ w oprogramowaniu. W sytuacji stosowania niestandardowych koncéwek
uzytkownik jest zobowigzany do recznego kompensowania réznicy w grubosci palcéw.
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