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Ficha técnica

Maximo Unidad

Tipico

Propiedades generales Minimo

% é - - 10 [ka]
Ajuste de la fuerza de la carga (til ) ) 22 [lb]
Aijuste de la forma de la carga dtil
EE : - 15 [ka]
oy ﬁ - - 33 [lb]
A 4 152 [mm]
Didmetro de Externoe -« 0,16 5,98 [in]
agarre* ' 35 - 176 [mm]
Interno = # 138 ) 693 [in]
Resolucion de la posiciéon del dedo 8'(1)04 H:]m]
. . . - 0,1 0,2 [mm]
Precision de repeticiéon de didmetro i 0,004 0,007 fin]
Fuerza de agarre 10 - 240 [N]
Fuerza de agarre (ajustable) 1 - 100 [%]
Velocidad de agarre (cambio de
didmetro) - - 125 [mm/s]
Ti d incluida activacién del
Frlngogs* e agarre (incluida activacién de 500 i [ms]
;Sostiene la pieza de trabajo en caso de S
fallo eléctrico?
Temperatura de almacenamiento gz ?(2)2 %OCF:]]
Motor Integrada, BLDC eléctrica
Clasificacién IP IP67
Dimensiones [longitud, ancho, didmetro] ;5121);16532)()(1{73%8 H:]m]
1,15 [kg]
Peso 25 [b]

* Con el contenido de la entrega

** Distancia de 10 mm de didmetro. Consulte también la seccién Movimiento de los dedos y

fuerza de la pagina 6

Condiciones de funcionamiento

Minimo

Tipico

Maximo

Unidad

Fuente de alimentacién 20 24 25 V]
Consumo actual 43 - 1500* [mA]

. . 5 - 50 [°C]
Temperatura de funcionamiento 41 ) 122 [F]
Humedad relativa (sin condensacion) 0 - 95 [%]
MTBF calculado (vida util) 30 000 - - [Horas]
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*600 mA como ajuste predeterminado.

Dedos

Los dedos suministrados pueden montarse en 3 posiciones diferentes para conseguir distintas
Fuerza de agarre on page 5 y distintos Diametro de agarre on page 6.

La longitud de los dedos suministrados es de 49 mm (L en la siguiente figura). Si se necesitan
dedos personalizados, pueden crearse para que se adapten a la pinza de acuerdo con las

dimensiones (mm)[in] que se muestran a continuacién: Los tornillos necesarios son de tipo
M4x8 mm (utilice un par de apriete de 3 Nm):

2x ¢ 4,50[0,177] THRU ALL
L1 & 7.50(0.295] ¥ 3,10[0.122]

yu 0.05 [0,00197] | A|

0
14-0,050

{0,551 481002}
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Puntas de dedos
A continuacion se enumeran las puntas de dedos suministradas. Las diferentes puntas de dedos
permiten conseguir distintas Fuerza de agarre on page 5y distintos Diametro de agarre on page
6.

e @10 mm, acero

e (@13 mm, acero

e @313,5mm, silicona

e @316,5mm, silicona

Si se necesitan puntas de dedos personalizadas, pueden crearse para que se adapten a los
dedos de la pinza de acuerdo con las dimensiones (mm)[in] que se muestran a continuacién: Los
tornillos necesarios son de tipo M4x8 mm:

M4 - 6H T 8[0,315]

00\& 1+
O 0
[0,23622 h7 -0,00047]
0
G éh7-0,012
1 ]0.05 [0,00197]

En el siguiente grafico se muestra la carga atil maxima permitida para puntas de dedos
personalizadas con una longitud determinada.
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Tipos de agarre

En el documento se utilizan los términos “agarre interno” y “agarre externo”. Estos agarres
hacen referencia a cémo se agarra la pieza de trabajo.

Agarre externo Agarre interno

ol

Fuerza de agarre

La fuerza de agarre total depende en gran medida del angulo de los
dedos (0). Tanto para el agarre interno como para el externo,
cuanto menor sea el angulo de los dedos, mayor sera la fuerza que
se aplique, tal y como se muestra en el siguiente grafico.

Aunque los dedos tienen un rango de movimiento de entre Oy 180,
el rango de angulo del agarre externo es de 30°-165°y el del agarre
interno es de 20°-160°.
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Grafico trazado usando mediciones con 1 A de corriente, puntas de dedos de silicona y una
pieza de trabajo metélica.
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NOTA:

La fuerza total aplicada depende del dngulo de los dedos, la
corriente de entrada (limitada en la conexion del borde de la
herramienta de algunos robots) y el coeficiente de fricciéon
entre los materiales de las puntas de los dedos y la pieza de
trabajo.

Movimiento de los dedos y Fuerza
La accion de agarre incluye dos fases:

Fase 1: por motivos de seguridad, los dedos empezaran a moverse con una fuerza baja (maximo:
~50 N) para evitar danar cualquier cosa que pueda quedarse fijada entre los dedos de la pinza
y la pieza de trabajo.

Fase 2: cuando el didmetro de la pinza se aproxime mucho al didametro objetivo programado, la
pinzaincrementara la fuerza para efectuar el agarre conforme a la fuerza objetivo programada.
Tras el agarre, se activara un freno (se escuchara un clic). La activacion del freno, también
conocida como “agarre de fuerza detectado”, puede verificarse en la interfaz grafica del
usuario. Este freno sostendra la pieza de trabajo con la fuerza aplicada y sin consumo eléctrico,
y seqguird haciéndolo en caso de fallo eléctrico. El freno se desactivard automaticamente cuando
la pinza suelte el objeto o se emita un nuevo comando de agarre. Mientras se programa la pinza,
el freno puede desactivarse utilizando las funciones de la interfaz gréfica del usuario.

Diametro de agarre

Las distintas configuraciones de los dedos y las puntas de los dedos suministrados permiten
conseguir un amplio rango de didmetros.

Posicion de|Puntas de los Rango de agarre Rango de agarre

los dedos dedos (mm) externo (mm) interno (mm)
210 10-117 35-135
1 @13 7-114 38-138
16,5 4-111 41-140
@10 26-134 49 -153
2 @213 23-131 52-156
16,5 20-128 55-158
@10 44 -152 65-172
3 213 41-149 68-174
16,5 38-146 71-176
Se basa en:

e Elangulo de agarre externo; min. 165° (pos. 1), 163° (pos. 2), 161° (pos. 3) y max. 30° (las
3 posiciones)

e Elangulo de agarre interno; min. 160° y max. 30°

Cuanto mds se acerque al rango de didmetro maximo, menor serd el 4ngulo y, por lo tanto, se
aplicara mayor fuerza.
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Todas las dimensiones se muestran en mmy [pulgadas].



