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1 Ficha de dados

Normal

\ Max.

Unidades

Propriedades gerais

Encaixe de forca q\? da carga util i 5 (k]

- - 4,4 [lb]

|2Kg
-= | : 4 [kg]

Encaixe da forma da carga Gtil [+xs - - 8,8 [Lb]
Curso total (ajustavel) 8 ;'09% %?onrgga das]
Resolucdo da posicao dos dedos 8:(1)04 %?or?(ggadas]
Precisdo da repeticdo i 0,1 0,2 [mm]

- 0,004 0,007 [polegadas]
Choque dainversao 0,2 0,4 0,6 [mm]

0,007 0,015 0,023 [polegadas]
Forca de aperto (ajustavel) 3 - 40 [N]
Velocidade de aperto* 55 110 184 [mm/s]
Tempo de aperto** 0,04 0,07 0,11 [s]
Precisdo da inclinacdo do suporte ) <1 ) 0
ajustavel
'él"rennl;gaeenrtaetura de funcionamento 5 ) 50 °C]
Temperatura de armazenamento 0 - 60 [°C]
Motor BLDC integrado e elétrico
Classificacdo IP IP54
Dimensées 219x 149 x 49 [mm]

8,6x59x1,9 [polegadas]
Peso do produto g:?g H(t?]]

* consulte a tabela de velocidades 4

** com base num movimento total de 8 mm entre os dedos. A velocidade é linearmente
proporcional a forca. Para obter mais informacdes, consulte a tabela de velocidades na pagina

4.

Propriedades do sensor de

forca

Fxy

Unidades

Compensacao de temperatura

Capacidade nominal (C.N.) 20 40 0,7 0,5 [N] [Nm]
Sobrecarga de um eixo 200 200 200 200 [%]
Resolucdo sem ruido 0,1 0,4 0,008 0,005 [N] [Nm]

. . 0,4 0,1 [mm] ']
Deformacdo de um eixo a C.N. 0:01 5 0:04 2 5 %P]olegadas]
N3do linearidade total <? [%]
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Propriedades do sensor de > .
proximidade Normal Max. Unidades

< 0 - 100 [mm]
Intervalo de detecao 0 i 3,93 [polegadas]
Precisdo i 2 i [mm]

- 0,078 - [polegadas]

N&o linearidade* - 12 - [%]

* a ndo linearidade diz respeito ao valor maximo e depende das propriedades do objeto (por
exemplo, da cor e do tipo de superficie)

Minimo

Normal

Maximo

Unidade

Condig¢oes de funcionamento

Requisito de alimentacdo (PELV) 24 - 24 V]
Consumo de energia 6,5 - 22 (W]
Temperatura de funcionamento gz %1 FE]
Humidade relativa (sem condensacdo) 0 - 95 [%]
MTBF calculado (vida til) 30000 - - [Horas]

Precisdao normal do sensor de proximidade
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Grafico da Velocidade de aperto da RG2-FT
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As dimensodes sdo fornecidas em milimetros.
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Pontas dos dedos

As pontas dos dedos padrao podem ser utilizadas com muitas pecas de trabalho diferentes. Se

for necessario utilizar pontas dos dedos personalizadas, estas podem ser ajustadas aos dedos
da pinca.

Min. viewing angle
for finger opening

3 ﬁ
~ ,_.7
) 2
ol ol
| -
sloios] | = 5
SECTION G-G

0,007 0
2896 -0,02 1,102 gé -0,001

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

|
1 ]
M =] 0,2[0,008] x 45
— = o
Rl2 8 R1[0,02]
S| 8 <
o) BN A 1 [0,02] X 45°

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

Dimensoes do dedo da pin¢a, em milimetros.
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OBSERVACAO:

Durante a concecdo das pontas dos dedos, serdo considerados os
seguintes itens para garantir um desempenho ideal:

Caminho 6tico desimpedido dos sensores de proximidade

Protecao dos sensores de proximidade contra a luz direta do sol
ou uma fonte de luz intensa

Prevencdo contra a penetracdo de poeiras e liquidos

AVISO:

Os sensores de proximidade sdo pecas sensiveis e deverdo estar
protegidos contra:

Luz intensa direta (como, por exemplo, fontes de laser direcional)
Alta temperatura direta

Contactos mecanicos

Exposicdo a qualquer liquido ou poeira fina condutiva

OBSERVACAO:

Limpe regularmente a superficie do sensor de proximidade com
ar comprimido de baixa pressdo (< 5 bar) a uma distancia de 5 cm.
No caso de uma maior contaminacao, utilize alcool isopropilico
com uma cotonete suave para manter o sensor limpo.

Espessura dos dedos

A espessura dos dedos foi definida com base nas pontas dos dedos padrao, ndo sendo possivel
alterar este parametro no software. No caso de serem utilizadas pontas dos dedos
personalizadas, o utilizador deverd compensar manualmente a diferenca na espessura dos

dedos.
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Todas as dimensoes estdo em mm e [polegadas].
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