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1. Arkusz danych

1.1. VGP30
Wiasciwosci ogdlne Minimum Wartos¢ typowa Maksimum Jednostka

5% - 60% [Podcisnienie]
Podcisnienie -0,05 - - 0,607 [Bar]

1,5 - 17,95 [cale/Hq]
taczny przeptyw powietrza 0 - 440 [I/min]
Przeptyw powietrza na kazdym 0 - 220 [I/min]
kanale
UdZzwig w przypadku kartondéw ] 22.13 Pf(l?rlty]
Przyssawki podcisnieniowe 1 20 20 [szt.]

30% doceloweao podcienents) | 150 - ]
Czas zwalniania - 80 - [ms]
Poziom hatasu - 59 62 [dB(A)]
Pompa podcisnienia Wejscie sprezonego powietrza

Filtry pytu Zintegrowane 50 um, wymieniane w terenie
Klasyfikacja IP IP54

Wymiary 390 x 240 x 62,10 [mm]

15,35 x 9,45 x 2,44 [cale]
Masa o3 funty
Warunki eksploatac;ji Minimum
Zasilanie 20 24 25 V]
Pobdr pradu 50 750 2000 [mA]
Temperatura otoczenia podczas 0 - 50 [°C]
eksploatacji 32 - 122 [°F]
Wilgotnos¢ wzgledna (bez kondensacji) |0 - 95 [%]
Obliczony okres eksploatacji 30000 |- - [godz.]
Przeptyw sprezonego powietrza - - 440 [I/min]
Cisnienie sprezonego powietrza - - 7 [bar]

2 kanaty

VGP30 posiada 2 kanaty, A i B, ktére moga pracowacd razem lub niezaleznie od siebie. Ten
model jest wyposazony w tacznie 20 otwordw, z ktdrych kazdy posiada przyssawke. W razie

potrzeby mozna wymienic przyssawki na 12 dostarczonych srub zaslepiajacych.
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Wytyczne dotyczace sprezonego powietrza

Chwytak pracuje ze sprezonym powietrzem o cisnieniu od 3 do 7 baréw.

« W przypadku podcisnienia 60% (maksymalne): wymagane jest cisnienie wejsciowe
wynoszace okoto 6,3 bara i hermetyczny obrabiany przedmiot (bez nieszczelnosci).

« W przypadku podcisnienia 30% (zwykle w przypadku kartonéw): Potrzebne jest cisnienie
wejsciowe wynoszace okoto 5 barow.

Nalezy pamietad, ze dynamiczne cisnienie sprezonego powietrza (gdy powietrze aktywnie
przeptywa) docierajgce do chwytaka jest nieco nizsze niz ci$nienie statyczne zmierzone na
sprezarce. Wynika to z potencjalnej straty ci$nienia w rurach, ztgczkach i innych elementach
taczacych sprezarke z chwytakiem.

Jak podtaczyc zewnetrzna sprezarke powietrza
Aby podtaczyc sprezone powietrze:

1. Podtacz waz do sprezarki powietrza.

2. Podtacz sprezarke do filtra-regulatora
zgodnego z norma ISO 8573-1:2010 klasa
4. Oferujemy zestaw filtra-regulatora PN
114743, ktory mozna zamowic€ osobno.

3. Poprowadz waz wzdtuz robota bez
podtaczania go do chwytaka.

4. Przeptucz waz, aby usunac pozostatosci
czastek.

5. Podtacz waz © 10 do ztgcza wtykowego
do wezy sprezonego powietrza chwytaka
VGP30.
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UWAGA:

Upewnij sie, ze sprezone powietrze jest filtrowane zgodnie z norma ISO
8573-1:2010, utrzymuje state cisnienie wejsciowe chwytaka siegajgce 7 barow
w zaleznosci od wymaganego poziomu podcisnienia, a maksymalna zalecana
dtugosc¢ weza wynosi 10 metrow.

Wspornik wzmacnhniajacy VGP30

UWAGA:
Wspornik wzmacniajacy musi by¢ uzywany z &

robotami o udZwigu 20 kg i wiekszym.

Wspornik Reinforcement Bracket zwieksza wytrzymatosc¢ chwytaka. Zwieksza réwniez
moment obrotowy o dodatkowe 120 Nm, uzupetniajgc catkowity dopuszczalny moment
obrotowy momentem zmieniarki QC. Waga wspornika wynosi 0,3 kg (0,66 funta).

Przeptyw powietrza

Przeptyw powietrza to ilos¢ powietrza, ktdra musi zosta¢ przepompowana, aby utrzymad
docelowe podcisnienie. Catkowicie szczelny system nie bedzie miat zadnego przeptywu
powietrza, podczas gdy w rzeczywistych zastosowaniach wystepujg mniejsze wycieki
powietrza z dwdéch réznych powoddw:

« Nieszczelnosci powodowane przez elementy ssace przyssawek
+ Nieszczelnosci powodowane przez obrabiane przedmioty

Drobne nieszczelnosci pod przyssawka moga byc trudne do zidentyfikowania (patrz ilustracja
ponizej).
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Nieszczelne elementy moga by¢ jeszcze trudniejsze do zidentyfikowania. Elementy, ktére
wygladaja na catkowicie szczelne, moga nie byc¢ szczelne. Typowym przyktadem sa kartony z
grubej tektury. Cienka warstwa zewnetrzna czesto wymaga duzego przeptywu powietrza, aby
wytworzy¢ na niej réznice cisnien (patrz ilustracja ponizej).

Nalezy pamietac o nastepujacych kwestiach:

« Nalezy zwrdcic¢ szczegdlng uwage na nieszczelnosci, np. ksztatt przyssawki
podcisnieniowej i chropowatos¢ powierzchni.

«  Przy chwytaniu przedmiotéw o duzej nieszczelnosci, nalezy korzystac z obu kanatdw, o ile
bedzie to mozliwe.

Uchwyty i sSruby zaslepiajace

Istnieje mozliwosc¢ wymiany przyssawek podcisnieniowych poprzez wyciggniecie ich z
mocowan. Nalezy rozciggnac silikon po jednej stronie stron, a nastepnie wyciggnac
przyssawke.

Niewykorzystane otwory mozna zaslepi¢ za pomoca srub zaslepiajacych, a kazde ztacze
mozna zmienic na inny typ, aby dopasowac je do danych przyssawek podcisnieniowych.
Osprzet i sSruby zaslepiajace sa montowane lub demontowane poprzez przykrecenie (moment
dokrecania 2 Nm) lub odkrecenie za pomoca dotgczonego klucza inbusowego 6 mm.

Mocowania Zaslepienie
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Uzyto powszechnie stosowany rozmiar gwintu G3/8”; co umozliwia bezposrednie
montowanie standardowych uchwytdéw, zaslepek i przedtuzaczy na ramionach i korpusie
chwytaka.

Filtr wlotowy VGP30

Filtr jest przeznaczony do zatrzymywania wiekszych czgstek i zapobiegania przypadkowemu
przedostawaniu tych czastek do chwytaka podczas pracy. Regularna konserwacja zapewnia
optymalna wydajnosc i trwatosc¢ chwytaka. Filtr mozna wymienic (zestaw filtrow PN 114733) lub
wyczyscic; jednak przy normalnym uzytkowaniu i zgodnie z okreslonym powyzej
stosowaniem czystego przefiltrowanego powietrza filtr nie wymaga wymiany ani czyszczenia.

Aby usunac filtr wlotowy (A), uzyj klucza imbusowego 7 mm, do odkrecenia i usuniecia (B)
ztkaczki, a nastepnie ostroznie usun pierscien O-ring (C) uzywajac matego srubokretu. Umiesc
chwytak na boku z otworem filtra skierowanym w dét, co sprawi, ze filtr wysunie sie pod
wptywem grawitacji.
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1.2. Zawartosc opakowania VGP30

@ ®

@ VGP30 @ Allenkey 6 mm @ Pin @6h8x25mm 1SO 2338
@ Reinforcement Bracket @ Screws M6x40mm 1SO14581 Bushings
@ Allenkey 8 mm @ Screw M6x25mm 1ISO14580 @ Blinds 3/8 size

1.3. VGP30
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VGP30 ze wspornikiem wzmacniajacym
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Wszystkie wymiary podane sg w mm i [calach].
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