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1. Adatlap

1.1. MG10
Altalanos jellemzék Minimum Jellemz6 Maximum Mértékegység
copiimadiernd| Moo | o g
' P 0,002 ; 22,046  |[Ib]
talajjal
T
. 9 0,002 7.49 [1b]
talajra
Cix 110,001 2,8 [kg]
Véddkorongok 10,002 6.17 [Ib]
Véddbékorongok 2 10,001 2,65 kgl
Terhelhetéség * fliggdlegesen | 0,002 5,84 [Ib]
A talajjal H
pdrhuzamos, " 10,001 41 kgl
hengeres 0,002 9,038 [Ib]
munkadarabok
,:etre:lgaérrae;neroleges, 10,001 3 k]
munkadarabok, X 0,002 6.61 [1b]
ﬁetsgaérrzsmeroleges, :r; 0,001 2.2 kg]
munkadarabok, Y 0,002 4.85 [1b]
Huzderé 300 [N]
A teljes erét lehetévé tevd 654x654 | - [mm]
munkadarabméret [Ho, Szé] ** 2,574 x - - [in]
’ 2,574
Magnesességi felbontds - 10 - [Iépés]
Megfogdsi id6 (fék aktivdlasdval egyltt) |- 300 *** [ms]
Megtartja a munkadarabot lgen
dramkimaradas esetén?

R, 0 - 55 [°C]
Tarolasi hdmérséklet 32 ) 131 F]
Motor Integralt, elektromos BLDC
IP-besorolas IP67

. 71x 80,2 [mm]
Méretek [@, Ho] 28x3.24 fin]

] 08 (k]

Sdly 1,763 [Ib]
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* Az értékek 3 g gyorsuldsnal érvényesek. A gyorsuldstdl fliggéen a megfogo képes lehet
akar 15 kg tomeget felemelni és mozgatni.

** A teljes er6 eléréséhez mind a négy ujjnak érintenie kell a munkadarabot.

*** A UR CB3 szerszdmcsatlakozd haszndlatakor a megfogds iddsziikséglete akar 500 ms is
lehet.

Uzemi koriilmények Minimum Jellemzé Maximum Mértékegység
Tapellatas 20 24 25 V]

Uzemi dramfelvétel 600" - 2000 ** [mA]

Uzemi hémérséklet 21 15202 %lC:Z]]

Relativ pdratartalom (nem lecsapédo) 0 - 95 [%]

Szamitott lizemi élettartam 30 000 - - [Ora]

* Megfogds végrehajtdsadhoz.

** Automatikusan alkalmazkodik az aktudlis aramigényhez, amikor UR CB3
szerszamcsatlakozdét hasznal (600 mA).

Magnes eréssége

Az alabbi grafikonon lathatd, mekkora hasznos terhet volna képes mozgatni a robot
tapaddkorong nélkiili ujjakkal, 3 g gyorsuldst és tiszta acélbdl késziilt, felliletkezelés nélkdli
munkadarabot alapul véve.

Erdkifejtés/terhelhet6ség grafikon

10

Payload (kg)
[%,]
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A megfogd emelési erékifejtésére a megfogd ujjainak és a munkadarabnak a tdjoldsa és
kilonféle jellemzdi — pl. anyagtipus, vastagsdg, tomeg, alak, feliiletmegmunkalas stb. —
vannak hatdssal.

Egyes esetekben eléfordulhat, hogy a maximalis terhelhetéség (ldsd az Erdkifejtés/
terhelhetéség grafikonon) az aldbbi értékre csokken:

+ Mellékelt védbkorongok: a maximalis érték 30%-a
« Hengeres munkadarabok: a maximalis érték 41%-a
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+ Munkadarab megfogdsa a talajra merdlegesen: a maximalis érték 28%-a

Példaul: ha a robot tiszta acélbdl készlilt munkadarabot emel véddkorong nélkdili ujjakkal, az
elméleti maximalis terhelhetésége 10 kg, mig ha ugyanazt a munkadarabot a mellékelt
véddékorongokkal felszerelt ujjakkal emeli fel, terhelhetésége 3 kg lesz.

Az alabbi grafikonon lathatd, hogyan befolyasolhatja a munkadarab vastagsdaga a maximalis
terhelhetéséget, amelynél a megfogd képes felszedni és megtartani a munkadarabot, 3 g
maximalis gyorsulas figyelembevételével.

Terhelhet6ség/vastagsag grafikon
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Az alabbi grafikonon lathatd, hogyan befolyasolhatja a Iégrés mérete a maximalis
terhelhetéséget, amelynél a megfogod képes felszedni és megtartani a munkadarabot, 3 g
maximalis gyorsulas figyelembevételével.

Terhelhet6ség/légrés grafikon
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A munkadarab anyaga az aldbbiak szerint befolydsolhatja annak magnesezhetéségét:

« Avas, a kobalt és a nikkel mdgnesezhetének tekinthetdk.
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« Avasat, kobaltot vagy nikkelt tartalmazé anyagok szintén lehetnek mdagnesezhetdk.
Valamely anyag mdgnesezhetdsége valtozhat annak vas-, kobalt- vagy nikkeltartalmatdl
és az anyagon végzett kezeléstdl fliggben — pl. edzés (hdkezelés).

« Afellletkezelés — pl. cink- vagy mlanyag bevonat felvitele — nem befolydsolja a
magnesezhetdséget.

A felliletkezelés &altal a munkadarab és a megfogo kozott képzett rés jelentésen csokkenti
az erét.

Ajanlatos 100%-0s magneserdsséggel végezni a megfogdst, ha a robotnak nagy sebességgel
és nagy gyorsuldssal kell mozognia.

MEGJEGYZES:
Ha a robot négy helyett kettd tapaddkorongot hasznal a megfogdshoz,

alacsonyabb erdvel tud dolgozni.

Kozelitésérzékeld

Az MG10 aljan kozelitésérzékeld taldlhatd, amint az az aldbbi dbran 1athato.

Proximity

Sensor
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Intelligens megfogds és megfogasérzékelés

Az aldbbiak szerint haszndlja az intelligens megfogds funkciot:

« Ne tegyen ujjakat a megfogodra, vagy haszndlja a mellékelt tapaddkorongokat.
« Négy ujjal végezze a megfogast.
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MEGJEGYZES:

Az intelligens megfogas funkcié nem hasznalhatd egyiitt az Eyes Alkatrész
megkeresése programjaval.

A megfogasérzékelés akkor mikdodik, ha az alabbi ujjat haszndlja a
megfogdshoz.

Finger used for

Grip detection
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Ujjak

N

A megfogd mellett hengeres targyakhoz vald tapaddkorongok és ujjhegyek taldlhatdk gyari
tartozékként a szélesebb kord alkalmazas elésegitésére.

Tapadoékorongok

A védékorongok hasznalatdval megelézheti, hogy a megfogd nyomot hagyjon a
munkadarabon. A védékorongok nylonbdl késziilnek.

Hengeres targyakhoz valé ujjhegyek

A hengeres targyakhoz vald ujjhegyek segitségével 20-65 mm atmérdéjd, hengeres vagy
gombolyded targyak mozgathatdk.
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MEGJEGYZES:

A kozelitésérzékeld nem képes a munkadarab érzékelésére hengeres
targyakhoz valé ujjhegyek hasznalatakor, mivel ebben az esetben az eltolds
nagyobb mint 2 mm.

A megfogdsérzékelés funkcid akkor m(ikodik, ha a magnes eréssége 25%-nal
magasabb értékre van allitva, és a megfogashoz az aldbbi ujjakat hasznalja.

Finger used for
Grip detection
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Egyedi ujjak

Egyedi ujjak készitésénél vegye figyelembe az aldbbi méreteket:

MEGJEGYZES:

Az egyedi ujjak befolydsoljdk a megfogdval kifejthetd eré mértékét. llyen
esetben valdszinlleg kisebb eré érhetd el. A huzderd az Erdkifejtés/
terhelhetdség grafikonon dbrdzolt gérbe szerint csdkken.

A kozelitésérzékeld nem képes munkadarab érzékelésére, ha a teljes eltolds
nagyobb mint 2 mm.

Ne gydrt(as)son olyan egyedi ujjakat, amelyek két, egymds mellett levd ujj
rovidre zardsat eredményezik, mivel ez a mdgneses eré megszlinéséhez
vezet.
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Elény0s lehet a surlddast fokozd anyagok — pl. szalag, gumi és egyéb, az eltoldst nem nagy
mértékben noveld, surlddast fokozd anyagok — hasznalata.
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* A kozelitésérzékeld és az ujjak kozotti tdvolsag.

A méretek mm-ben és [hlivelyk]-ben vannak megadva.
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