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1. Arkusz danych

1.1. 2FGP20

Wiasciwosci koncowek palcow

Maksimum Jednostka

Minimum Typowe

Lo - - 20 [kg]
Udzwig - - 44,1 [funty]
. - 260 [mm]
Catkowity skok i 1024 [cale]
. - 170 430 [mm]
Zakres szerokosci pochwycenia 6.69 16,93 [cale]
> . - +/- 0,5 - [mm]
Powtarzalnosc¢ chwytania i +/-0.0197 |- [cale]
Sita pochwycenia ** 80 - 400 [N]
Tolerancja sity pochwycenia - - +/- 30 [N]
Predkosc¢ pochwycenia *** 16 - 180 [mm/s]
Czas pochwycenia (w tym aktywacja blokady) |- 600 - [ms]
Utrzymuje obrabiany przedmiot przy utracie Tak
zasilania?
Silnik Zintegrowana, elektryczna BLDC

* Kiedy zamontowane sg podktadki, wartos¢ minimalna wynosi 158 mm a wartosc

maksymalna 418 mm.

** Patrz Force vs Current Graph

** Przy skoku 6 mm i 150 N. Typowa wartosc¢ wynosi 900 ms przy 20 mm i 200 N.

Wiasciwosci pochwycenia podcisnieniowego Minimum Typowe Maksimum Jednostka

[
Podcisnienie -0,05 - -0,607 [Bar]
1,5 - 17,95 [inHg]
Przeptyw powietrza 0 12 [L/min]
.. . - - 2:5 [kg]
Obcigzenie (z domysinym osprzetem) ) 5.51 [funty]
Przyssawki podcisnieniowe 1 4 [szt.]
Czas pochwycenia (zmierzony przy 40%
A 0,25 [s]
docelowego podcisnienia)
Czas zwalniania 0,4 [s]
Pompa podcisnienia Zintegrowana, elektryczna BLDC
Filtry pytu Zintegrowane 50 um, wymieniane w terenie
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Parametry podstawowe

Temperatura przechowywania 0 60 °Cl
32 140 [°F]
Klasyfikacja IP 54
. 400 x 121,6 x 188 [mm]
Wymiary [L x W x D] 15,75 x 4,79 x 7,4 [cale]
) 37 (k]
Waga - podstawa bez palcéw lub przyssawek 816 [funty]
Waga - z palcami, podktadkami na jednym palcu, |5,2 [kg]
wspornikiem przyssawek i przyssawkami 11,46 [funty]

Warunki eksploatacji Minimum Typowe Maksimum Jednostka

Zasilanie 20 24 25 V]
Pobdr pradu - - 2000 [MA]
Temperatura podczas eksploatacji 21 15202 {°I(::]]
Wilgotnosc¢ wzgledna (bez kondensacji) 0 - 95 [%]

Sita a natezenie pradu

Forcevs Current

350

300

Z 250
W
U

G 200
o

150
130

100

50

0 !
0 05 1 15
0.6 Current (Amp)
Czujnik sity
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Chwytak posiada czujnik sity na poruszajgcym sie palcu, 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.

Jesli obrabiany przedmiot jest pobierany z boku, nalezy upewnic sie, ze chwytak jest
ustawiony tak, aby poruszajacy palec znajdowat sie na gorze, jak pokazano na ponizszej
ilustracji. Nalezy tez upewnic sie, ze dolny palec styka sie z obrabianym przedmiotem przed
gdérnym palcem.

Podktadki palcow

Z chwytakiem dostarczane sg cztery podktadki pacéw, ktére mozna montowac w réznych
konfiguracjach, aby uzyskac najlepsze pochwycenie obrabianego przedmiotu.
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Ponizej pokazano kilka przyktadéw montazu podktadek.

Podktadki sa wykonane z aluminium i pokryte silikonem. W ponizszej tabeli podanag
maksymalna site (rdwnomiernie roztozona na obszarze zaznaczonym na niebiesko na
ponizszych ilustracjach), ktérg mozna przytozy¢ do podktadek palcéw.

llustracja Pozycja podktadki Maksymalna sita (N)
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llustracja

Pozycja podktadki

Maksymalna sita (N)
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llustracja Pozycja podktadki Maksymalna sita (N)
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Standardowe palce

Standardowe palce dostarczane z chwytakiem majg wysokosc¢ 220 mm. W przypadku
obrabianych przedmiotdw wyzszych niz 220 mm zaleca sie stosowanie niestandardowych
palcow.

Na ponizszej ilustracji pokazano przyktad, w ktérym zaleca sie przytozenie nacisku u dotu
obrabianego przedmiotu. Aby to osiggnad, zastosowano niestandardowe diuzsze palce, a
podktadki przymocowano poziomo. Zapewnia to najlepsze pochwycenie.

Przy zwiekszeniu wysokosci palcédw dozwolony moment obrotowy moze sie zmniejszyé, jak
pokazano w punkcie Moments in the finger base.

Na ponizszej ilustracji pokazano tez inny przyktad ze standardowymi palcami i podktadkami
palcéw dla uzyskania dopasowania do ksztattu. Tego typu palce i podktadki palcéw zaleca sie
do pojemnikdw KLT.
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Pokazano tez inny przyktad dotyczacy pobierania butelek z ostong foliowa. W przypadku
obrabianych przedmiotéw tego typu zaleca sie poziomy montaz podktadek i maksymalna
liczbe punktéw kontaktu. Dzieki temu mozna zwiekszy<¢ przyktadana site i uzyskacd
mocniejsze pochwycenie. Podktadki nalezy umiescic tak blisko spodu obrabianego
przedmiotu, jak jest to mozliwe, aby struktura przedmiotu byta silniejsza i mogta wytrzymac
Wyzszg site.

Jesli wymagane sa niestandardowe palce, moga one zosta¢ dostosowane do wymiarow
chwytaka (mm)[inch] podanych ponizej. Do mocowania palcdw nalezy uzyc srub M6x10 mm.
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Momenty u podstawy palca

Dopuszczalny moment obrotowy u podstawy palca wynosi 80 Nm we wszystkich kierunkach.

Przyssawki podcisnieniowe

Rozwigzanie podcisnieniowe ma na celu umozliwienie przetadunku gtadkich arkuszy i
podobnych elementdw. Ponizej pokazano dwie najczesciej stosowane konfiguracje z
zastosowaniem wspornika i przyssawek.

Ksztatt kwadratowy Ksztatt rzedu

Lepsze w przypadku przektadek kartonowych Lepsze w przypadku przektadek papierowych
lub papieru przektadkowego lub podobnych




ARKUSZ DANYCH @ robot

Ksztatt kwadratowy Ksztatt rzedu

Zapewniona dtugosc rurki jest wystarczajgca w przypadku ksztattu rzedu. Aby zastosowac
ksztatt rzedu, nalezy przycigc obie rurki do dtugosci 83 mm.

UWAGA:
Zawsze nalezy stosowac tacznie cztery Zrodta powietrza.

Standardowy wspornik do podcisnienia

Jesli wymagany jest niestandardowy wspornik, moze zosta¢ dostosowane do wymiardw
chwytaka (mm)[inch] podanych ponizej. Do mocowania palcéw nalezy uzy¢ srub M6x6 mm.
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1.2. 2FGP20
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Wszystkie wymiary podane sg w mm i [calach].
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