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1. Arkusz danych

1.1. MG10
Wiasciwosci ogdlne Minimum Typowe Maksimum Jednostka
Bez podktadek F"“] 0,001 - 10 [ka]
réownolegtych do podtoza | v« | |0,002 - 22,046 [funty]
Bez podktadek E 0,001 3,4 [kg]
prostopadtych do podtoza| ., . il 0,002 7,49 [funty]
. 0,001 2,8 kgl
Podktadki ochronne i+ |0002 6.17 [funty]
| Podktadki ochronne E 0,001 2,65 [ka]
Udzwig *| pionowe e L 10,002 5,84 [funty]
Cylindryczne obrabiane .
p:/zedm)?oty réwnolegte do H 88812 3,1)38 E’(ﬂt ]
podtoza aike ¥ ’ ’ Y
Cylindryczne obrabiane ;
péedm%oty prostopadte E 0,001 3 [ka]
2 ¥ 10,002 6,61 [funty]

do podtoza x

Cylindryczne obrabiane :E

. 0,001 2,2 kgl
g;z‘;‘;grfz“a’ srosmpad*e . 4 0,002 4,85 [funty]
Sita ciggnaca 300 [N]
Rozmiar obrabianego elementu wymagany |65,4x 65,4 |- - [mm]
dla uzyskania petnej sity [LW] ** 2,574 x 2,574 |- - [cale]
Rozdzielczos¢ magnetyczna - 10 - [steps]
Czas pochwycenia (w tym aktywacja - 300 *** [ms]
blokady)
Utrzymuje obrabiany przedmiot w przypadku | Tak
awarii zasilania?
Temperatura przechowywania 22 ;5351 F'S]]
Silnik Zintegrowana, elektryczna BLDC
Klasyfikacja IP P67
71x 80,2 [mm]

Wymiary [, L] 2,8x3,24 [cale]
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Wiasciwosci ogdlne Minimum Typowe Maksimum Jednostka
0,8 [ka]
Masa 1,763 [funty]

* Wartosci maja zastosowanie przy 3G. W zaleznosci od przyspieszenia chwytak moze by¢ w
stanie unosic i przenosic do 15 kg.

** Aby uzyskac petna site, wszystkie cztery palce musza miec kontakt z obrabianym
przedmiotem.

*** Przy uzyciu ztgcza narzedzia UR CB3 czas pochwycenia moze wydtuzy¢ sie do 500 ms.

Warunki eksploatacji

Minimum Typowe Maksimum Jednostka

Zasilanie 20 24 25 V]
Roboczy pobdr mocy 600 * - 2000 ** [MA]

; 5 - 50 [°*C]
Temperatura podczas eksploatacji 1 i 122 °F]
Wilgotnos¢ wzgledna (bez kondensacji) 0 - 95 [%]
Obliczony okres eksploatacji 30 000 - - [Godziny]

* W celu pochwycenia.

** Automatycznie dostosowuje wymagania natezenia pradu przy zastosowaniu ztgcza
narzedzia UR CB3 (600 mA).

Sita magnetyczna

Na ponizszym wykresie pokazano wartosci udZwigu chwytaka w trakcie przenoszenia przy
uzyciu palcéw bez podktadek oraz przy zatozeniu, ze przyspieszenie wynosi 3G, a obrabiany
przedmiot jest wykonany z czystej stali bez obrébki powierzchniowej.

Wykres:sita a udzwig
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Sita ciggnaca chwytaka jest uzalezniona od orientacji i réznych wtasciwosci palcéw chwytaka,
takich jak materiat, grubosc, masa, geometria, wykoriczenie powierzchni itp.
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W niektdrych przypadkach maksymalne wartosci sity (pokazane na Strength vs payload)
moga byc nizsze o nastepujace wartosci:

« Dostarczone podktadki ochronne: 30% maksimum
« Cylindryczne obrabiane przedmioty: 41% maksimum
« Pochwycenie obrabianych przedmiotdw prostopadtych do podtoza: 28% maksimum

Przyktadowo zalecany maksymalny udzwig przy obrabianym przedmiocie z czystej stali
chwytanym palcami bez podktadek wynosi 10 kg, a przy tym samym przedmiocie chwytanym
palcami z dostarczonymi podktadkami ochronnymi wynosi 3 kg.

Na ponizszym wykresie pokazano, jak grubos¢ obrabianego przedmiotu moze wptywac na
maksymalny udzwig, przy ktorym chwytak moze pobierac i trzymac przedmiot przy
zastosowaniu maksymalnego limitu 3G.

Wykres: udzwig i grubos¢
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Na ponizszym wykresie pokazano, jak odlegtosc szczeliny powietrzna moze wptywac na
maksymalny udZwig, przy ktérym chwytak moze pobierac i trzymac przedmiot przy
zastosowaniu maksymalnego limitu 3G.
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Wykres: udZwig a szczelina powietrzna
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Materiat moze miec nastepujacy wyptyw na magnetyzm:

. Zelazo, kobalt lub nikiel uznaje sie za materiaty magnetyczne.

« Takze materiaty zawierajace zelazo, kobalt lub nikiel moga by¢ magnetyczne. Magnetyzm
materiatu moze ulec zmianie w zaleznosci od ilosci zelaza, kobaltu lub niklu oraz obrdbki,
ktdrej je poddano, takiej jak wyzarzanie (obrébka pod wptywem wysokiej temperatury).

« Obroébka powierzchniowa z zastosowaniem powtok cynkowych lub plastikowych nie ma
wptywu na magnetyzm.

Kazde zwiekszenie odlegtosci pomiedzy przedmiotem i chwytakiem w wyniku
zastosowanej obrobki powierzchniowej drastycznie obniza site.

Zaleca sie pochwycenie przy sile magnetycznej wynoszacej 100%, jesli robot porusza sie z
duza predkoscia i ma duze przyspieszenie.

UWAGA
Pochwycenie przy uzyciu dwdch z czterech podktadek powoduje obnizenie
Sity.

Czujnik zblizeniowy

Chwytak MG10 posiada czujnik zblizeniowy u dotu, ktéry pokazano na ponizszym zdjeciu.

Proximity
Sensor

Czujnik moze lokalizowac przedmioty w odlegtosci do 2 mm.
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Funkcja Smart Grip i wykrywania pochwycenia

Funkcje Smart Grip nalezy stosowac nastepujgco:

« Zastosuj chwytak bez palcéw lub z dostarczonymi podktadkami.
« Zastosuj pochwycenie czterema palcami.

UWAGA:
Funkcji Smart Grip nie mozna stosowac z aplikacjg Eyes Location.

Funkcja wykrywania pochwycenia dziata, o ile do pochwycenia stosowane sa
nastepujace palce.

Finger used for
Grip detection

Palce

Podktadki i palce do cylindrycznych przedmiotow sa dostarczane wraz z chwytakiem, aby
poszerzy¢ game zastosowan.

Podktadki

Jesli chwytak nie ma pozostawiac zadnych sladéw na obrabianym przedmiocie, nalezy
zastosowac podktadki ochronne. Podktadki ochronne sg wykonane z nylonu.
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Podktadki do przedmiotéw cylindrycznych

Podktadki do przedmiotdow cylindrycznych nalezy stosowac do chwytania cylindrycznych lub
sferycznych obrabianych przedmiotéw o srednicy 20-65 mm.

UWAGA:

Przy stosowaniu podktadek do przedmiotéw cylindrycznych czujnik
zblizeniowy ich nie wykrywa, poniewaz w tym przypadku przesuniecie jest
wieksze niz 2 mm.

Funkcja wykrywania pochwycenia dziata jedynie wéwczas, gdy sita
magnetyczna przewyzsza 25% i do chwytania stosowane sg nastepujace
palce.

Finger used for
Grip detection

Niestandardowe palce

Stosujac nastepujgce wymiary mozna tworzy¢ niestandardowe palce:

UWAGA:

Niestandardowe palce wptywajg na site osiggana przez chwytak. W przypadku
ich stosowania sita najprawdopodobniej bedzie nizsza. Obnizenie sity
ciggnacej pokazano na wykresie Strength vs payload.

Czujnik zblizeniowy nie jest w stanie wykrywac obrabianych przedmiotdw, jesli
catkowite przesuniecie przekracza 2 mm.

Nie nalezy tworzy¢ niestandardowych palcéw, ktére powodujg zwarcie dwéch
sasiadujgcych palcéw, poniewaz powoduje to zniesienie sity magnetycznej.
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Dobre rezultaty moze zapewnic zastosowanie materiatdw zwiekszajgcych tarcie, takich jak
tasmy, guma i innych podnoszacych tarcie bez znacznego zwiekszania przesuniecia.
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1.2. MG10

@ 2.50[0.098] V 9[0.354]
M3x0.5 - 6H T 6[0.236]

Proximity Sensor

[2-260 )]

90.20[3.551]
&)\ |
8 i
S
80.20(3.157]

D71[2.795]

0.20[0.008] *
1.20[0.047]

* Odlegtosc pomiedzy czujnikiem zblizeniowym i palcami.

Wszystkie wymiary podane sg w mm i [calach].
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