Robotergreifer
mittels 3D-Sensor

flexibel

automatisieren.

' UNIVERSAL ROBOTS +
Certified

Ethen ‘et/1IP
Ethernet

Industrielle Bildverarbeitung

I_F‘ositionsausgabe von stehenden
oder bewegten Objekten.

Vielfaltige Formen detektierbar.

Mehrere Objektpositionen
gleichzeitig auslesbar.

Fiir Industrieroboter und
kooperative Leichtbauroboter
zum Beispiel UR.

Geeignet fiir hydraulische,
pneumatische und elektrische

I_Greifertypen.

Greifernavigation

Der 3D Sensor erkennt die Objektposition, auch bei bewegten Objekten,
und Ubermittelt diese an die Robotersteuerung. Das System ist geeignet,
eckige, runde aber auch unregelméaBige Formen zu erkennen und neben
der Position ihres Schwerpunkts auch die Anzahl und AbmaBe an eine
Steuerung zu Ubergeben. Typische Objekte sind Kartons, Eimer, Fasser,
Dosen, Sacke oder Gepack. Automatisierte Greifersysteme erhohen hierbei
die Produktivitat, da sie schnell und gleichmaBig monotone Arbeitsgange
abarbeiten kénnen.

Plugin zur einfachen Integration in UR-Systeme

Das neu entwickelte Software-Plugin ,,URCap” ermdglicht die direkte
Kommunikation des Sensors mit der Steuerung von Leichtbaurobotern
von Universal Robots (UR). Der besondere Nutzen liegt in der einfachen
Usability: Der Anwender kann die Parametrierungen dank nahtloser Soft-
wareintegration komfortabel tGiber das UR-Bedienterminal vornehmen.



Technische Anderungen behalten wir uns ohne vorherige Ankiindigung vor. - 04.2019

PMD 3D-Sensoren - Bauform O3D - M12-Steckverbindung - Gehausewerkstoff: Aluminium

PMD 3D ToF-Chip Gorilla Glas / Polyamid IP 65, 1P 67 /1 40 x 30 2,61x3,47 03D300
PMD 3D ToF-Chip Gorilla Glas / Polyamid IP 65, IP67 /1l 60 x 45 3,75 x 5,00 03D302
PMD 3D ToF-Chip Gorilla Glas / Polyamid IP65,IP67 /1 70 x 51 4,00 x 5,50 03D304
PMD 3D-Sensoren - Bauform O3D - M12-Steckverbindung - Gehausewerkstoff: Edelstahl
PMD 3D ToF-Chip PMMA / Polyamid IP 65, IP 67, IP 69K /Il 40 x 30 2,61x3,47 03D310
PMD 3D ToF-Chip PMMA / Polyamid IP 65, IP 67, IP 69K /Il 60 x 45 3,75 x 5,00 03D312
PMD 3D ToF-Chip PMMA / Polyamid IP 65, IP 67, IP 69K /Il 70 x 51 4,00 x 5,50 03D314
Arbeitsabstand 0,2..6 Betriebsspannung [V DC] 20,4..28,8
Objektetypen Beliebig < 2400 Spitzenstrom
- Ist;
20 x 20 x 20 (abhangig Stromaufnahme [mA] 9EPUISL,
Minimale ObjektgroBe [mm] vom Arbeitsabstand und typ. I\gtglwert
Objektreflektivitat)
. P Strombelastbarkeit [mA]
Typische Genauigkeit [mm] =10 100
Objektposition (quaderférmige Objekte) (pro Schaltausgang)
Typische Genauigkeit [°] 1 Ifurzschlussschutz, getaktet o
fur Drehwinkel (quaderférmige Objekte) Uberlastfest .
Objektgeschwindigkeit [m/s] <0,2 Umgebungstemperatur [°C] -10...50
2 (bei einem zu . .. 25.000/
Messrate / Schaltfrequenz [Hz] vermessenden Objekt) Echte Chip Auflésung 100.000
Maximale Anzahl Objekte 20 : . 176 x 132
Resultierende Auflésung Bildpunkte
Zubehor - : 2 x gelb,
Funktionsanzeigen LED 2 x grin

850 nm,
- _ - BeIGUChtung InfrarOt
8

= (bis 100 klIx sind maéglich
Montagezubehdr Fremdlichtsicherheit [kIx] bei verringerter
Messgenauigkeit und
\\‘ @» Montageset far 03D E3D301 Reproduzierbarkeit)
extern,
, Kahlkorper E3D302 Trigger 24 ngl;lnPéENPN
- Doppelter Kiihlkorper E3D304 IEC61131-2Typ 3
« . 2
$’ , Warmeleitplatte E3D303 (konfigurierbar),
& Schalteingange 24V PNP / NPN
gemal
Verbindungstechnik IEC 61131-2Typ 3
3
Ethernet, gekreuztes Patchkabel, e
/ > m, PVC-Kabel, M12 / RI4S E11898  Schaltausgange L
/ digital X 0
gemal
IEC 61131-2
. 1
Ethernet, Verbindungskabel P
’ / E21138 . (konfigurierbar als
// 2 m, PVC-Kabel, M12 / M12 ggf;?étgelusgange Stromausgang 4...20 mA

oder Spannungs-
ausgang 0...10 V)

Kabeldose, M12, Parametrierschnittstelle 10 Base-T /100 Base-TX
2 m schwarz, PUR-Kabel, 8-polig E11950 Ethernet
o . Uber PC/
Parametriermdglichkeiten Notebook
Abmessungen (H, B, T) [mm] 72 x 67,1 x 95
Ifm - C ‘ o‘e *o v 0 u ! Weiterfiihrende technische Daten erhalten Sie im Internet unter: ifm.com

ifm-Service-Telefon 0800 16 16 16 4 - Mo - Fr 7.00 - 18.00 (nur D)



