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1. Arkusz danych

1.1. RG2-FT
Wiasciwosci ogdlne Minimum Typowe Maksimum Jednostka
o - - 2 k
b \.‘\4 [ka]
- - 4.4 [funty]
Dopasowanie sity udZzwigu  |2Kg
- - - 4 [kal
e - - 8,8 funt
Dopasowanie formy udZwigu J“ Kg [furty]
- 100 [mm]
Skok catkowity (regulowany)
- 3,93 [cale]
- 0,1 - [mm]
Rozdzielczos¢ pozycjonowania palca
- 0,004 |- [cale]
- 0,1 0,2 [mm]
Doktadnosc¢ powtarzania
- 0,004 |0,007 [cale]
0,2 0,4 0,6 [mm]
Luz przy powrocie
0,007 0,015 0,023 [cale]
Sita pochwycenia (regulowana) 3 - 40 [N]
Predkos¢ pochwycenia* 55 110 184 [mm/s]
Czas chwytania™* 0,04 0,07 on [s]
Regulowana doktadnos¢ pochylenia wspornika |- <1 - °
Temperatura otoczenia podczas eksploatacji 5 - 50 [°C]
Temperatura przechowywania 0 - 60 [°C]
Silnik Zintegrowana, elektryczna BLDC
Klasyfikacja IP IP54
219 x 149 x 49 [mm]
Wymiary
8,6 x59x19 [cale]
0,98 [kg]
Waga produktu
2,16 [funty]

* patrz RG2-FT Gripping Speed Graph

**W oparciu o catkowity ruch roboczy pomiedzy palcami wynoszacy 8 mm. Predkosc jest
wprost proporcjonalna do sity. Wiecej informacji podano w punkcie RG2-FT Gripping Speed

Graph.
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Parametry czujnika sity

Wydajnosc¢ nominalna (N.C.) 20 40 0,7 0,5 [N][Nm]
Przeciazenie pojedynczej osi 200 |200 (200 200 [%]
Rozdzielczos¢ bez szumu 0,1 0,4 [0,008 |0,005 ([N][Nm]
04 |01 |2 5 [mm] ]
Odksztatcenie pojedynczej osi przy N.C.
0,015 |0,04 [cale] []
Petna skala nieliniowosci <2 [%]
Kompensacja dla temperatury
Czestotliwosc probkowania 150 [Hz]

Parametry czujnika zblizeniowego

0 - 100 [mm]
Zakres wykrywania

0 - 3,93 [cale]

- 2 - [mm]
Doktadnos¢

- 0,078 - [cale]
Nieliniowosc¢* - 12 - [%]
Czestotliwosc probkowania - 150 - [Hz]

* Nieliniowosc¢ odnosi sie do wartosci maksymalnej i zalezy od witasciwosci przedmiotu (np.:

typ i kolor powierzchni)

Warunki eksploatacji Minimum Typowe Maksimum Jednostka

Wymagane zasilanie (PELV) 24 - 24 V]
Pobdr energii 6,5 - 22 (W]

0 - 55 [°C]
Temperatura podczas eksploatacji

32 - 131 [°F]
Wilgotnos¢ wzgledna (bez kondensacji) 0 - 95 [%]
Obliczony okres eksploatacji 30 000 - - [Godziny]
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Typowa doktadnosé czujnika zblizeniowego
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RG2-FT — wykres predkosci chwytania

Gripper width speed

200 & i |——PRG2-FTspeed @ 20N ||

~—— RG2-FT speed @ 3 N
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Gripper speed [mm/s]
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Zakres roboczy chwytaka

87,74

Wymiary podane zostaty w mm.
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Koncéwki palcéow

Standardowe koncéwki palcéw moga byc¢ wykorzystywane do wielu réznych elementéw. W
przypadku wymogu zastosowania niestandardowych koricéwek moga one zostac
zaprojektowane w celu dostosowania do palcow chwytaka.

Min. viewing angle
for finger cpening

& 1l
|-
< o
I A=
3[0,108] 3
SECTION G-G

-0,007 -0
2896 -0,02 [1,102 gé -0,001

4% M2-6H T 5[0,197]

0,2[0,008] x 45
R1[0.02]

5[c177]
1,5[0,05%]

3[0.118]

1 [0,02] x 45°

-0,007 -0
24 g6 -0,02 0,945 g6 -0,001

Wymiary palca czujnika podano w milimetrach.
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UWAGA:
Podczas projektowania koncéwki nalezy uwzglednic ponizsze kwestie w celu
zachowania optymalnej wydajnosci:

Niezaktdcona sciezka optyczna dla czujnikdw zblizeniowych

Ochrona czujnikéw zblizeniowych przed bezposrednim nastonecznieniem lub
silnym Zrédtem swiatta

Unikniecie przedostawania sie pytu i cieczy

OSTRZEZENIE:

Czujniki zblizeniowe stanowig czesci wrazliwe, dlatego nalezy je chronic przed:
Bezposrednim silnym Swiattem (takim jak kierunkowe Zrddta lasera)
Bezposrednim oddziatywaniem wysokiej temperatury

Mechanicznym kontaktem w jakiejkolwiek formie

Wystawianiem na dziatanie cieczy lub drobnego pytu przewodzacego

UWAGA:
Regularnie czysci¢ powierzchnie czujnika zblizeniowego za pomoca

sprezonego powietrza pod niskim podcisnieniem (<5 bardéw) z odlegtosci 5 cm.
W przypadku wiekszego zanieczyszczenia czyscic jg za pomoca miekkiego
bawetnianego wacika nasgczonego alkoholem izopropylowym.

Grubos¢ palca

Domysine koricdwki mozna stosowad, w przypadku gdy ustawiono statg grubos¢ palca, ktorej
nie mozna zmieni¢ w oprogramowaniu. W przypadku stosowania niestandardowych
koncéwek uzytkownik jest zobowigzany do recznego kompensowania réznicy w grubosci
palcdw.
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1.2. RG2-FT
'\ 75[2.953] ﬁ"
148[5,840] j:u 49[1,529]
_ il i
; e 65[2,556] als
LA

4x M2 T 6 [0,236]

@paof1.181]

100[3.937]

Wszystkie wymiary podane sg w mm i [calach].
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