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Sensor de fuerza/Imomentos FT



FT

Sensor de fuerza/momentos

Robusto. Flexible. Preciso.

Sensor de fuerzalpar de 6 ejes FT

Sensor de fuerza/par de 6 ejes, para una medicién precisa en seis grados de libertad

Campo de aplicacion

Uso universal en aplicaciones robotizadas en el ambito de la hdptica, medicina, rectificado, verificacion, ensamblaje e

investigacion y desarrollo

Ventajas y beneficios

Miiltiples tamafos con diferentes rangos de medicion

El sensor realiza mediciones en los seis grados de
libertad fuerzas y momentos

Rotacidn y translacion del sistema de coordenadas en las
tres direcciones

Compensacion de temperatura integrada para garantizar
una precision de medicion definida

Sl

Tamanos
Cantidad: 17

Rango de medicion de
fuerza
+8 .. 88000 N

Maxima sencillez en la integracion al proceso gracias a
una sencilla compatibilidad de interfaces

Diseno robusto mediante un gran margen de sobrecarga,
para una larga vida util

Clase de proteccion IP IP60, 65, 68 disponible de manera
opcional

Rango de medicion de
carga de momento
#0.05 .. 6000 Nm
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Sensor de fuerza/momentos

Descripcion de funcionamiento

Las galgas extensiométricas (DMS) de los sensores de
fuerzal/par de 6 ejes miden la tension aplicada en los seis
grados de libertad (Fx, Fy, Fz, Mx, My y Mz). Las sefales del
DMS se amplifican en el sensor.

(» Electronica @ Calibres resistentes a la deformacion
sin contorno perturbante, a través de la integracion en Los calibres de silicio, brindan una sefnal 75 veces mas
la carcasa (a partir del tamafio Gamma) potente que los de lamina y reducen el ruido de la sefal

practicamente a cero La sefal se amplifica, con lo cual la
distorsion es practicamente nula.

SCHUNK &7
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Sensor de fuerza/momentos

Informacion general sobre la serie

Precision de medicion: < 1% del valor limite superior del
rango de medicidn a 22 °C

Proteccion contra salpicaduras: IP60, 65, 68 disponible de
manera opcional

Carcasa: Aluminio y acero inoxidable

Garantia: 12 meses

Condiciones ambientales extremas: Tenga en cuenta que
el uso en condiciones ambientales extremas (p. ej.: en la
zona del refrigerante, con polvo de fundicién o de pulido)
puede acortar considerablemente la vida util de estas
unidades y, por lo tanto, no podemos asumir la garantia.
Sin embargo, en muchos casos disponemos de la solucion
adecuada. Si necesita ayuda, pongase en contacto con
nosotros.

Peso de manipulacién: es el peso de la carga total
colocada en la brida. Durante el disefio, debe prestarse
atencién a las fuerzas y los momentos admisibles. Tenga
en cuenta que exceder el peso de manipulacion reco-
mendado acortara su vida Gtil.

Ejemplo de aplicacion

Unidad de agarre con sensor de
fuerzal/de par para el control de

calidad de los diametros del piston de medicién

© Sensor de fuerza/par de 6 ejes FT
para la introduccidn en la estacion

® Gripper paralelo de dos dedos
PGN-plus-P
para la manipulacion de piezas
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SCHUNK le ofrece mas...

Estos componentes consiguen una mayor rentabilidad
del producto. La integracién adecuada para la maxima
funcionalidad, flexibilidad, fiabilidad y produccién
controlada.

23/

Versidn EtherNet/IP Version DAQ Versidn independiente Version EtherCAT

® Encontrard mas informacion sobre estos productos en las siguientes paginas o en www.schunk.com.

Opciones e informacion especial

Sensor de fuerzalpar de seis ejes: Los extensimetros de resistencia eléctrica de silicona (DMS) miden las cargas reunidas en
todos los grados de libertad (Fx, Fy, Fz, Mx, My y Mz). Las sefales del DMS se amplifican en el sensor. Debido a su tamano, la
placa del amplificador de las series Nano y Mini no se ubica en el sensor, sino en la fuente de alimentacion (IFPS).

Cables de sensor: El cable maestro de los sensores Nano y Mini esta conectado directamente al sensor. A partir del tamafo
Gamma, la linea del sensor se puede conectar al enchufe del sensor. El cable del sensor altamente flexible protege las
sefales del sensor contra campos eléctricos y cargas mecanicas.
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Informacion de caracter general

Los sensores de fuerzalpar de 6 ejes de SCHUNK (sensor FT) miden seis componentes de fuerza y momento (F,, F,, F,,
M,, My, M,). Los sensores SCHUNK FT utilizan galgas extensométricas de silicona que proporcionan una excelente
inmunidad al ruido. Las siguientes interfaces estdn disponibles en todos los tamaiios: FTN (Ethernet, DeviceNet o CAN,
con PROFINET opcional), FTE (EtherCAT), FTD (PCI, USB).

Caracteristicas

Los sensores FT de SCHUNK incluyen diversas funciones de alto rendimiento:
* Desplazamiento del cero:
desplaza yl/o gira el sistema de referencia FT.
* Programa de demostracion:
permite la configuracion y el registro de mediciones.
* Ajuste a cero:
ofrece un modo sencillo de compensar el peso de la herramienta.
« Compensacion del valor umbral:
Genera un cddigo de salida cuando se supera un valor umbral especificado automaticamente (FTN y FTE).
Equilibrio de la temperatura integrado:
garantiza la precision de los valores medidos en una amplia gama de temperaturas.
Sobrecarga:
Los sensores FT de SCHUNK son especialmente resistentes y tienen una larga vida util. El factor de seguridad puede
llegar a ser hasta 40 veces el margen de medicidn, en funcién del tamafo concreto.
+ Senal de medicion con mayor resistencia a las interferencias:
Las tiras de medicidn de expansion de silicio proporcionan una sefial 75 veces mds potente, en comparacién con las
tiras de medicion de lamina convencionales, y reducen el ruido de la sefal practicamente a cero.
* Tipo de proteccion IP:
los sensores FT de SCHUNK estan disponibles opcionalmente en versiones con proteccion IP60, IP65 o IP68.

Precision Resolucion

La precisidn es la diferencia entre la carga aplicada y la La resolucidén es el cambio mas pequefio en la carga que
carga real medida.La inexactitud maxima de medicién en representa un cambio en los valores de salida de las
porcentaje se refiere al valor mdximo que puede medirse fuerzas y los momentos medidos.Cuanto menor es la
con el sensor (véase el ejemplo siguiente para Gamma resolucion de un sensor FT, mayor es la sensibilidad de
SI-32-2.5).La reproducibilidad o repetibilidad es la dife- respuesta del sensor. Esto es importante cuando la
rencia entre los valores medidos cuando se aplica la aplicacion requiere un "sentido tactil".

misma carga cada vez.

Ejemplo: Gamma SI-32-2.5

Nombre Calibracion F. S F, T, 1, T,
Gamma S1-32-2.5 0.75 % 1.00 % 0.75 % 1.00 % 1.25 % 1.00 %

El margen maximo de medicion de F, es de 32 N, la inexactitud maxima de medicién es de 0,24 N.
El maximo margen de medicion de F, es de 100 N, la maxima inexactitud de medicién es de 0,75 N.
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Datos técnicos

Tipo Evaluacion Velocidad de salida Tiempo de latencia
via Ethernet, DeviceNet opcionalmente leer leer

FIN ;4°0“dERe°Si'a,NnEJar 7000 Hz 500 pis
Modo RDT 7000 Hz 288 ps

FTE a través de EtherCAT 1000 Hz hasta 1 ms

FTD a través de tarjeta DAQ (PCl) 16,67 kHz hasta 41,67 kHz 1/velocidad de salida

Aplicacion practica

Los sensores de fuerzalpar de 6 ejes de SCHUNK ya se
utilizan en diversas aplicaciones controladas por robots:
* Procesos de union:

unir o ajustar piezas con el robot. Lo - )})) ) )‘Dm)\)

4

1

Desbarbado, pulido, rectificado: W1
resultados excelentes gracias a las fuerzas de compre- '
sion constantes.
Respuesta de fuerza/lmomento:
controlar los manipuladores (por ejemplo, desactivar
bombas).
* Medicina:
Desarrollo de prdtesis y simulacién de operaciones.
* Pruebas de productos:
mediciones tactiles para piezas de automociony
pantallas de smartphones.
* Investigacion y desarrollo:
gracias a los resultados de medicién reproducibles y de
alta precisidn, se utiliza en muchas universidades e
institutos de investigacion.
* Robdtica de servicio:
flexible y versatil gracias a su disefio compacto.

La retroalimentacion de fuerzalpar entre el robot y el
sensor FT de SCHUNK permite aumentar significativamente
la calidad del rectificado automatizado de las cdmaras de
aire de suministro para chimeneas.
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FTN: una solucion completa para sus interfaces

El sensor FTN esta conectado al sistema a través de EtherNet/IP o DeviceNet (PROFINET opcional). La interfaz del
navegador web facilita la configuracidn y el ajuste sencillos del sensor FTN.

Propiedades del producto

+ Interfaz EtherNet/IP totalmente compatible con ODVA™
(disponible opcionalmente con PROFINET).

+ El NetBox del sistema FTN tiene la clase de proteccidn
IP65.

+ El NetBox se alimenta de potencia a través del Ethernet
(Power over Ethernet, PoE) o una fuente de alimentacion
externa (11Va 24 V).

+ El sistemay el usuario pueden almacenary seleccionar
respectivamente hasta 16 calibraciones de sensor de
forma permanente.

Volumen de entrega:Sensor FT, cable del sensor, NetBox,
adaptador RJ45 opcional

@ Sensor FT
® C(ables de sensor
© NetBox

O Opcionalmente con adaptador RJ45

FTE: estandar de comunicacion ultrarrapida

El sensor FTE se conecta al sistema mediante EtherCAT. La interfaz estd disponible para todos los sensores de las
series Nano y Mini, asi como para las versiones IP seleccionadas de las series Gamma, Delta y Omega.

Propiedades del producto

+ (Calibracién con hasta tres rangos de medicién posibles

+ Acceso a los datos de medicion a través de la comunica-
cion de bus PDO o SPI

« Tamanos Nano/Mini: evaluacién con ECATOEM o ECATBA

+ Tamanos Gamma/Delta/Omega: electronica y LED de
estado integrados en la cubierta

Volumen de entrega Nano/Mini:Sensor FT con cable,
ECATOEM o ECATBA

Volumen de entrega Gammal/Delta/Omega:Sensor FT con
electrénica integrada, con cable opcional (4 polos, de M12
a RJ45)

© Sensor FT con cable

® Tarjeta de interfaz ECATOEM
© C(aja de interfaz ECATBA

@ Sensor FT con electrdnica integrada

© Adaptador RJ45 (opcional)
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FTD: para una recogida de datos sencilla a través del PC

El sensor FTD se conecta al PC mediante una tarjeta DAQ. Las seis sefales de salida analdgicas del sensor se convierten
en sefales digitales mediante la electronica de la tarjeta DAQ. Después, el software (proporcionado por el cliente)
utiliza la matriz de calibracién para mostrar graficamente las fuerzas y los momentos que se producen en el PC.

Propiedades del producto Py
* Maxima velocidad de salida posible . O ) Q
+ Posibilidad de utilizar varias tarjetas DAQ / -
* Posibilidad de calibracién dual /

P :

© Sensor FT con cable

Volumen de entrega:Sensor FT, cable del sensor, caja de
alimentacion, opcional con tarjeta DAQ (PCl o USB)

® C(aja de la fuente de alimentacion
© Opcional con tarjeta DAQ (PCl)
O Opcional con tarjeta DAQ (USB)

© C(able para la tarjeta DAQ
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Esquema de seleccion de sensores de fuerzal/par de 6 ejes

1. Calculo de las fuerzas y los momentos
previstos

Por normal general, la carga de momentos es la variable
determinante para seleccionar un sensor. El peso de la
herramienta y el proceso de aplicacion generan fuerzas
que pueden actuar sobre el sensor en forma de
momentos. El momento se calcula a partir de la fuerza
aplicada (estatica y dindmica) multiplicada por el brazo de
palanca. El brazo de palanca es la distancia desde el punto
de aplicacion de la fuerza hasta el punto cero del sensor.
El disefio también debe tener en cuenta las fuerzas y los
momentos que pueden actuar sobre el sensor fuera del
funcionamiento normal.

2. Preseleccion del sensor en funcion de las
fuerzas y los momentos

Para ello, utilice la siguiente tabla.

3. Definicion de la resolucion

Compruebe si la resolucion del sensor se ajusta a sus
necesidades. Como regla general, cuanto mayor sea el
margen de mediciéon, menor serd la resolucion.

Ejemplo

La fuerza maxima prevista que actuara sobre el
sensor es de 98 N (10 kg). Esta fuerza actda sobre el
sensor desde una distancia de 25 cm. Por lo tanto,
el momento es de 24,5 Nm.El FT-Delta-S1-330-30
seria apropiado para esta aplicacion (margen de
medicion 330 Ny 30 Nm).
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Resumen rapido FT

Denominacion Max. F,, Fy Max. F, Max. My, My, M, Peso Didmetro Altura
leer [+N] [£N] [+Nm] [kg] [mm] [mm]
Nanol7 Titanium 32 56.4 0.2 0.00907 17 14
Nanol7 50 70 0.5 0.00907 17 14
Nanol7 IP65/1P68 50 70 0.5 0.0408 20 22
Nano25 250 1000 6 0.0635 25 22
Nano25 IP65/IP68 250 1000 6 0.136 28 27
Nano43 36 36 0.5 0.0408 43 11
Mini40 80 240 L 0.0499 40 12
Mini&0 IP64/1P68 80 240 L 0.272 53 21
Mini43LP 250 250 2 0.5 43 7.9
Mini45 580 1160 20 0.0907 45 16
Mini45 IP65/IP68 580 1160 20 0.39 58 25
Mini58 2800 6800 120 0.499 58 30
Mini58 1P60 2800 6800 120 0.522 82 36
Mini58 IP65/IP68 2800 6800 120 0.803 66 38
Mini85 1900 3800 80 0.635 85 30
Gamma 130 400 10 0.254 75 33
Gamma IP60 130 400 10 0.467 99 40
Gamma IP65 130 400 10 1.09 110 52
Gamma IP68 130 400 10 1.98 110 52
Delta 660 1980 60 0.912 94 33
Delta IP60 660 1980 60 1.81 120 L7
Delta IP65 660 1980 60 1.77 130 52
Delta IP68 660 1980 60 2.63 100 52
Theta 2500 6250 400 4.99 150 61
Theta IP60 2500 6250 400 8.62 190 T
Theta IP65/80 2500 6250 400 9 160 75
Omega85 1900 3800 80 0.658 85 34
Omega85 IP65/1P68 1900 3800 80 1.91 93 39
O0megal60 2500 6250 400 2.72 160 56
0megal60 IP60 2500 6250 400 7.67 190 58
Omegal60 IP65 2500 6250 400 7.26 170 66
Omegal9l 7200 18000 1400 9.41 190 64
Omegal9l IP60 7200 18000 1400 14.1 238 73.7
Omegal9l IP65/IP68 7200 18000 1400 13.2 204 4.8
Omega250 IP60 16000 32000 2000 31.8 290 95
Omega250 IP65 16000 32000 2000 31.8 290 95

Omega33l 40000 88000 6000 L7 330 110
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Dimensiones y cargas maximas

Para obtener informacién sobre los valores,
consulte la tabla de datos técnicos

® Todas las fuerzas y pares que actian sobre el
sensor deben encontrarse dentro del rango
de medicion especificado.Si se sobrepasa el
rango de medicién se reduce el nimero
méximo de ciclos de carga y se pueden
producir dafios en el sensor. Pdngase en
contacto con nosotros si su aplicacion supera
el rango de medicion.

Datos técnicos FTN

Denominacion FTN-Nano-17 SI1-12-0.12 FTN-Nano-17 SI-25-0.25 FTN-Nano-17 SI-50-0.5
Analisis via EtherNet/IP EtherNet/IP EtherNet/IP

Peso [kg] 0.0091 0.0091 0.0091

Calibracion SI1-12-0.12 S1-25-0.25 SI1-50-0.5

Margen de medicién Fx, Fy [N] +12 +25 £50

Margen de medicion Fz [N] *17 +35 +70

Margen de medicién Mx, My [Nm] +0.12 +0.25 +0.5

Margen de medicién Mz [Nm] +0.12 +0.25 +0.5

Sobrecarga Fx, Fy [N] +250 +250 +250

Sobrecarga Fz [N] +4,80 +480 +480

Sobrecarga Mx, My [Nm] +1.6 +1.6 +1.6

Sobrecarga Mz [Nm] +1.8 +1.8 +1.8

Frecuencia de resonancia Fx, Fy, Mz [Hz) 7200 7200 7200

Frecuencia de resonancia Fz, Mx, My [Hz] 7200 7200 7200

Resolucion Fx, Fy [N] 0.004 0.007 0.015

Resolucion Fz [N] 0.004 0.007 0.015

Resolucion Mx, My [Nmm] 0.015 0.035 0.065

Resolucion Mz [Nmm] 0.015 0.035 0.065

Dimensiones @ D x Z [mm] 17 x 14.5 17 x 14.5 17 x 14.5

Desviaciones de datos técnicos para FTD

Denominacion FTD-Nano-17 SI-12-0.12 FTD-Nano-17 SI-25-0.25 FTD-Nano-17 SI-50-0.5
Analisis via DAQ DAQ DAQ

Desviaciones de datos técnicos para FTE

Denominacion FTE-Nano-17 $I-12-0.12 FTE-Nano-17 $I1-25-0.25 FTE-Nano-17 $I1-50-0.5
Analisis via EtherCAT EtherCAT EtherCAT

® Se debe tener en cuenta que las dimensiones, el peso neto y la frecuencia de resonancia de las versiones de la proteccion IP son diferentes a las de la
version basica.
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Vista principal
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Vista principal IP65/IP68
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La vista principal muestra el producto con proteccién IP. @ Conexién del lado del robot @ Circulo de agujeros

@ Conexion del lado herramienta @ Ajuste para pasador de
centraje
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Datos técnicos FTN

Denominacion

Analisis via

Peso

Calibracién

Margen de medicidn Fx, Fy
Margen de medicién Fz
Margen de medicién Mx, My
Margen de medicién Mz
Sobrecarga Fx, Fy
Sobrecarga Fz

Sobrecarga Mx, My

Sobrecarga Mz

Frecuencia de resonancia Fx, Fy, Mz

Frecuencia de resonancia Fz, Mx, My

Resolucion Fx, Fy
Resolucidn Fz
Resolucion Mx, My
Resolucion Mz

Dimensiones # D x Z

Desviaciones de datos técnicos para FTD

Denominacion

Analisis via

Desviaciones de datos técnicos para FTE

Denominacion

Analisis via

® Se debe tener en cuenta que las dimensiones, el peso neto y la frecuencia de resonancia de las versiones de la proteccion IP son diferentes a las de la
version basica.

[kg]

[N]

[N]
[Nm]
[Nm]
[N]

[N]
[Nm]
[Nm]
[Hz]
[Hz]
[N]

[N]
[Nmm]
[Nmm]

[mm]

Dimensiones y cargas maximas

Para obtener informacién sobre los valores,
consulte la tabla de datos técnicos

® Todas las fuerzas y pares que actian sobre el
sensor deben encontrarse dentro del rango
de medicion especificado.Si se sobrepasa el
rango de medicién se reduce el nimero
méximo de ciclos de carga y se pueden
producir dafios en el sensor. Pdngase en
contacto con nosotros si su aplicacion supera

el rango de medicion.

FTN-Nano-17-T 51-8-0.05
EtherNet/IP
0.01
S1-8-0.05
+8

+14.1
+0.05
+0.05
+160

+310

*1

+1.2

3000

3000
0.0015
0.0015
0.0085
0.007

17 x 14.5

FTD-Nano-17-T 5I-8-0.05
DAQ

FTE-Nano-17-T SI-8-0.05
EtherCAT

FTN-Nano-17-T SI-16-0.1
EtherNet/IP
0.01
SI-16-0.1
+16

+28.2

+0.1

+0.1

+160

+310

+1

+1.2

3000

3000
0.003
0.003

0.02

0.015

17 x 14.5

FTD-Nano-17-T SI-16-0.1
DAQ

FTE-Nano-17-T SI-16-0.1
EtherCAT

FTN-Nano-17-T SI-32-0.2
EtherNet/IP
0.01
S1-32-0.2
+32

+56.4

+0.2

+0.2

+160

+310

*1

+1.2

3000

3000
0.006
0.006
0.035

0.03

17 x 14.5

FTD-Nano-17-T 51-32-0.2
DAQ

FTE-Nano-17-T SI-32-0.2
EtherCAT
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Vista principal
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Deteccién de la posicién bloqueada (1) Conexién del lado del robot 3 Ajuste para pasador de
@ Conexién del lado herramienta centraje
@ Circulo de agujeros Salida radial del cable con

descarga de traccion

Salida axial del cable
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Dimensiones y cargas maximas

Para obtener informacién sobre los valores,
consulte la tabla de datos técnicos

® Todas las fuerzas y pares que actian sobre el
sensor deben encontrarse dentro del rango
de medicion especificado.Si se sobrepasa el
rango de medicién se reduce el nimero
méximo de ciclos de carga y se pueden
producir dafios en el sensor. Pdngase en
contacto con nosotros si su aplicacion supera
el rango de medicion.

Datos técnicos FTN

Denominacion FTN-Nano-25 SI-125-3 FTN-Nano-25 SI-250-6
Anélisis via EtherNet/IP EtherNet/IP

Peso [ke] 0.063 0.063

Calibracion SI-125-3 S1-250-6

Margen de medicién Fx, Fy [N] +125 +250

Margen de medicion Fz [N] +500 +1000

Margen de medicién Mx, My [Nm] +3 +6

Margen de medicién Mz [Nm] +3 3.4

Sobrecarga Fx, Fy [N] +2300 +2300

Sobrecarga Fz [N] +7300 +7300

Sobrecarga Mx, My [Nm] *43 +43

Sobrecarga Mz [Nm] +63 +63

Frecuencia de resonancia Fx, Fy, Mz [Hz] 3600 3600

Frecuencia de resonancia Fz, Mx, My [Hz] 3800 3800

Resolucion Fx, Fy [N] 0.025 0.045

Resolucion Fz [N] 0.065 0.125

Resolucion Mx, My [Nm] 0.001 0.002

Resolucion Mz [Nm] 0.001 0.002

Dimensiones # D x Z [mm] 25x21.6 25x 21.6
Desviaciones de datos técnicos para FTD

Denominacién FTD-Nano-25 SI-125-3 FTD-Nano-25 SI-250-6
Analisis via DAQ DAQ

Desviaciones de datos técnicos para FTE

Denominacién FTE-Nano-25 SI-125-3 FTE-Nano-25 SI1-250-6
Anélisis via EtherCAT EtherCAT

® Se debe tener en cuenta que las dimensiones, el peso neto y la frecuencia de resonancia de las versiones de la proteccion IP son diferentes a las de la
version basica.
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Vista principal
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Deteccion de la posicién bloqueada @ Conexién del lado del robot @ Ajuste para pasador de
@ Conexidn del lado herramienta centraje

Salida radial del cable con
descarga de traccion

Salida axial del cable

@ Circulo de agujeros
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Vista principal IP65/IP68
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FT Nano43

Sensor de fuerza/momentos

Dimensiones y cargas maximas

Para obtener informacién sobre los valores,
consulte la tabla de datos técnicos

® Todas las fuerzas y pares que actian sobre el
sensor deben encontrarse dentro del rango
de medicion especificado.Si se sobrepasa el
rango de medicién se reduce el nimero
méximo de ciclos de carga y se pueden
producir dafios en el sensor. Pdngase en
contacto con nosotros si su aplicacion supera
el rango de medicion.

Datos técnicos FTN

Denominacion FTN-Nano-43 SI1-9-0.125 FTN-Nano-43 SI-18-0.25 FTN-Nano-43 SI-36-0.5
Analisis via EtherNet/IP EtherNet/IP EtherNet/IP

Peso [kg] 0.039 0.039 0.039

Calibracion S1-9-0.125 S1-18-0.25 SI-36-0.5

Margen de medicién Fx, Fy [N] +9 +18 +36

Margen de medicion Fz [N] +9 +18 +36

Margen de medicién Mx, My [Nm] +0.13 +0.25 +0.5

Margen de medicién Mz [Nm] +0.13 +0.25 +0.5

Sobrecarga Fx, Fy [N] +300 +300 +300

Sobrecarga Fz [N] +380 +380 +380

Sobrecarga Mx, My [Nm] +3.2 +3.2 +3.2

Sobrecarga Mz [Nm] +4.6 +4.6 +4.6

Frecuencia de resonancia Fx, Fy, Mz [Hz) 2800 2800 2800

Frecuencia de resonancia Fz, Mx, My [Hz] 2300 2300 2300

Resolucion Fx, Fy [N] 0.002 0.004 0.008

Resolucion Fz [N] 0.002 0.004 0.008

Resolucion Mx, My [Nm] 0.001 0.001 0.001

Resolucion Mz [Nm] 0.001 0.001 0.001

Dimensiones @ D x Z [mm] 43x11.5 43x11.5 43 x11.5

Desviaciones de datos técnicos para FTD

Denominacion FTD-Nano-43 SI-9-0.125 FTD-Nano-43 SI-18-0.25 FTD-Nano-43 SI-36-0.5
Analisis via DAQ DAQ DAQ

Desviaciones de datos técnicos para FTE

Denominacion FTE-Nano-43 SI-9-0.125 FTE-Nano-43 5I-18-0.25 FTE-Nano-43 SI-36-0.5
Analisis via EtherCAT EtherCAT EtherCAT

® Se debe tener en cuenta que las dimensiones, el peso neto y la frecuencia de resonancia de las versiones de la proteccion IP son diferentes a las de la
version basica.




FT Nano43

Sensor de fuerza/lmomentos
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FT Mini40

Sensor de fuerza/momentos

Dimensiones y cargas maximas

Para obtener informacién sobre los valores,
consulte la tabla de datos técnicos

® Todas las fuerzas y pares que actian sobre el
sensor deben encontrarse dentro del rango
de medicion especificado.Si se sobrepasa el
rango de medicién se reduce el nimero
méximo de ciclos de carga y se pueden
producir dafios en el sensor. Pdngase en
contacto con nosotros si su aplicacion supera
el rango de medicion.

Datos técnicos FTN

Denominacion

FTN-Mini-40 SI-20-1

FTN-Mini-40 SI-40-2

FTN-Mini-40 SI-80-4

Analisis via EtherNet/IP EtherNet/IP EtherNet/IP
Peso [kg] 0.049 0.049 0.049
Calibracion SI1-20-1 SI-40-2 SI-80-4
Margen de medicién Fx, Fy [N] +20 +40 +80
Margen de medicion Fz [N] +60 +120 240
Margen de medicién Mx, My [Nm] +1 +2 e
Margen de medicién Mz [Nm] +1 +2 En
Sobrecarga Fx, Fy [N] +810 +810 +810
Sobrecarga Fz [N] +2400 2400 *2400
Sobrecarga Mx, My [Nm] +19 +19 +19
Sobrecarga Mz [Nm] +20 +20 +20
Frecuencia de resonancia Fx, Fy, Mz [Hz) 3200 3200 3200
Frecuencia de resonancia Fz, Mx, My [Hz] 4900 4900 4900
Resolucion Fx, Fy [N] 0.005 0.01 0.02
Resolucion Fz [N] 0.01 0.02 0.04
Resolucion Mx, My [Nm] 0.001 0.001 0.001
Resolucion Mz [Nm] 0.001 0.001 0.001
Dimensiones @ D x Z [mm] 40 x 14 40 x 14 40 x 14

Desviaciones de datos técnicos para FTD

Denominacion

Analisis via

Desviaciones de datos técnicos para FTE

Denominacion

Analisis via

® Se debe tener en cuenta que las dimensiones, el peso neto y la frecuencia de resonancia de las versiones de la proteccion IP son diferentes a las de la
version basica.

FTD-Mini-40 SI-20-1
DAQ

FTE-Mini-40 SI-20-1
EtherCAT

FTD-Mini-40 SI-40-2
DAQ

FTE-Mini-40 SI-40-2
EtherCAT

FTD-Mini-40 SI-80-4
DAQ

FTE-Mini-40 SI-80-4
EtherCAT



FT Mini40

Sensor de fuerza/lmomentos
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FT Mini40

Sensor de fuerza/momentos
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FT Mini43LP

Sensor de fuerza/momentos

Dimensiones y cargas maximas

Para obtener informacién sobre los valores,
consulte la tabla de datos técnicos

® Todas las fuerzas y pares que actian sobre el
sensor deben encontrarse dentro del rango
de medicion especificado.Si se sobrepasa el
rango de medicién se reduce el nimero
méximo de ciclos de carga y se pueden
producir dafios en el sensor. Pdngase en
contacto con nosotros si su aplicacion supera
el rango de medicion.

Datos técnicos FTN

Denominacion

FTN-Mini-43LP SI-62-0.75

FTN-Mini-43LP SI-125-1.5

FTN-Mini-43LP SI-250-3

Analisis via EtherNet/IP EtherNet/IP EtherNet/IP
Peso [kg] 0.05 0.05 0.05
Calibracion SI-62-0.75 SI1-125-1.5 SI1-250-3
Margen de medicién Fx, Fy [N] +62 +125 +250
Margen de medicion Fz [N] +62 +125 +250
Margen de medicién Mx, My [Nm] £0.75 +1.5 +3
Margen de medicién Mz [Nm] +1.25 2.5 +5
Sobrecarga Fx, Fy [N] +1200 +1200 +1200
Sobrecarga Fz [N] +1200 +1200 +1200
Sobrecarga Mx, My [Nm] +15 +15 +15
Sobrecarga Mz [Nm] +25 +25 +25
Frecuencia de resonancia Fx, Fy, Mz [Hz) 5200 5200 5200
Frecuencia de resonancia Fz, Mx, My [Hz] 7300 7300 7300
Resolucion Fx, Fy [N] 0.015625 0.0313 0.0625
Resolucion Fz [N] 0.015625 0.0313 0.0625
Resolucion Mx, My [Nm] 0.0002 0.0004 0.0007
Resolucion Mz [Nm] 0.0003 0.0006 0.0012
Dimensiones @ D x Z [mm] 43x7.9 43x7.9 43x7.9

Desviaciones de datos técnicos para FTD

Denominacion

Analisis via

Desviaciones de datos técnicos para FTE

Denominacion

Analisis via

® Se debe tener en cuenta que las dimensiones, el peso neto y la frecuencia de resonancia de las versiones de la proteccion IP son diferentes a las de la
version basica.

FTD-Mini-43LP SI-62-0.75
DAQ

FTE-Mini-43LP SI-62-0.75
EtherCAT

FTD-Mini-43LP $I-125-1.5
DAQ

FTE-Mini-43LP SI-125-1.5
EtherCAT

FTD-Mini-43LP SI-250-3
DAQ

FTE-Mini-43LP SI-250-3
EtherCAT



FT Mini43LP

Sensor de fuerza/lmomentos
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FT Mini45

Sensor de fuerza/momentos

Datos técnicos FTN

Denominacion

Analisis via

Peso

Calibracion

Margen de medicidn Fx, Fy
Margen de medicién Fz
Margen de medicién Mx, My
Margen de medicién Mz
Sobrecarga Fx, Fy
Sobrecarga Fz

Sobrecarga Mx, My

Sobrecarga Mz

Frecuencia de resonancia Fx, Fy, Mz

Frecuencia de resonancia Fz, Mx, My

Resolucion Fx, Fy
Resolucidn Fz
Resolucion Mx, My
Resolucion Mz

Dimensiones # D x Z

Desviaciones de datos técnicos para FTD

Denominacion

Analisis via

Desviaciones de datos técnicos para FTE

Denominacion

Analisis via

® Se debe tener en cuenta que las dimensiones, el peso neto y la frecuencia de resonancia de las versiones de la proteccion IP son diferentes a las de la
version basica.

[kg]

[N]
[N]
[Nm]
[Nm]
[N]
[N]
[Nm]
[Nm]
[Hz]
[Hz]
[N]
[N]
[Nm]
[Nm]

[mm]

Dimensiones y cargas maximas

Para obtener informacién sobre los valores,
consulte la tabla de datos técnicos

® Todas las fuerzas y pares que actian sobre el
sensor deben encontrarse dentro del rango
de medicion especificado.Si se sobrepasa el
rango de medicién se reduce el nimero
méximo de ciclos de carga y se pueden
producir dafios en el sensor. Pdngase en
contacto con nosotros si su aplicacion supera

el rango de medicion.

FTN-Mini-45 SI-145-5
EtherNet/IP
0.091
SI-145-5
+145

+290

*5

+5

+5100
+10000
+110

+140

5600

5400
0.0625
0.0625
0.001
0.001
45x15.7

FTD-Mini-45 SI-145-5
DAQ

FTE-Mini-45 SI-145-5
EtherCAT

FTN-Mini-45 SI-290-10
EtherNet/IP
0.091
$1-290-10
+290

+580

+10

+10

+5100
+10000
+110

+140

5600

5400
0.125
0.125
0.003
0.001
45x15.7

FTD-Mini-45 $I-290-10
DAQ

FTE-Mini-45 $1-290-10
EtherCAT

FTN-Mini-45 SI-580-20
EtherNet/IP
0.091
SI-580-20
+580
+1160

+20

*20

+5100
+10000
+110

+140

5600

5400

0.25

0.25

0.005
0.003
45x15.7

FTD-Mini-45 SI-580-20
DAQ

FTE-Mini-45 SI-580-20
EtherCAT
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Sensor de fuerza/lmomentos
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FT Mini45

Sensor de fuerza/momentos
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FT Mini58

Sensor de fuerza/momentos

Dimensiones y cargas maximas

Para obtener informacion sobre los valores,
consulte la tabla de datos técnicos

® Todas las fuerzas y pares que actian sobre el
sensor deben encontrarse dentro del rango
de medicion especificado.Si se sobrepasa el
rango de medicién se reduce el nimero
méximo de ciclos de carga y se pueden
producir dafios en el sensor. Péngase en
contacto con nosotros si su aplicacion supera
el rango de medicion.

Datos técnicos FTN

Denominacion FTN-Mini-58 SI-700-30 FTN-Mini-58 SI-1400-60 FTN-Mini-58 SI-2800-120
Analisis via EtherNet/IP EtherNet/IP EtherNet/IP

Peso [kg] 0.345 0.345 0.345

Calibracion SI-700-30 SI-1400-60 S1-2800-120

Margen de medicién Fx, Fy [N] +700 +1400 +2800

Margen de medicién Fz [N] +1700 +3400 +6800

Margen de medicién Mx, My [Nm] +30 60 +120

Margen de medicién Mz [Nm] +30 +60 +120

Sobrecarga Fx, Fy [N] +21000 +21000 +21000

Sobrecarga Fz [N] +48000 +48000 +48000

Sobrecarga Mx, My [Nm] +590 +590 +590

Sobrecarga Mz [Nm] +800 +800 +800

Frecuencia de resonancia Fx, Fy, Mz [Hz) 3000 3000 3000

Frecuencia de resonancia Fz, Mx, My [Hz] 5700 5700 5700

Resolucion Fx, Fy [N] 0.17 0.333 0.75

Resolucidn Fz [N] 0.295 0.585 1.25

Resolucion Mx, My [Nm] 0.006 0.015 0.025

Resolucion Mz [Nm] 0.003 0.006 0.015

Dimensiones @ D x Z [mm] 58 x 30 58 x 30 58 x 30

Desviaciones de datos técnicos para FTD

Denominacion FTD-Mini-58 SI-700-30 FTD-Mini-58 SI-1400-60 FTD-Mini-58 SI-2800-120
Analisis via DAQ DAQ DAQ

Desviaciones de datos técnicos para FTE

Denominacion FTE-Mini-58 SI-700-30 FTE-Mini-58 SI-1400-60 FTE-Mini-58 S1-2800-120
Analisis via EtherCAT EtherCAT EtherCAT

® Se debe tener en cuenta que las dimensiones, el peso neto y la frecuencia de resonancia de las versiones de la proteccion IP son diferentes a las de la
version basica.




FT Mini58

Sensor de fuerza/lmomentos
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FT Mini85

Sensor de fuerza/momentos

Dimensiones y cargas maximas

Para obtener informacién sobre los valores,
consulte la tabla de datos técnicos

® Todas las fuerzas y pares que actian sobre el
sensor deben encontrarse dentro del rango
de medicion especificado.Si se sobrepasa el
rango de medicién se reduce el nimero
méximo de ciclos de carga y se pueden
producir dafios en el sensor. Pdngase en
contacto con nosotros si su aplicacion supera
el rango de medicion.

Datos técnicos FTN

Denominacion FTN-Mini-85 SI-475-20 FTN-Mini-85 SI-950-40 FTN-Mini-85 SI-1900-80
Analisis via EtherNet/IP EtherNet/IP EtherNet/IP
Peso [kg] 0.635 0.635 0.635
Calibracion SI-475-20 SI-950-40 S1-1900-80
Margen de medicién Fx, Fy [N] *475 +950 +1900
Margen de medicion Fz [N] +950 +1900 +3800
Margen de medicién Mx, My [Nm] +20 40 +80
Margen de medicién Mz [Nm] +20 +40 +80
Sobrecarga Fx, Fy [N] +13000 +13000 +13000
Sobrecarga Fz [N] +27000 +27000 +27000
Sobrecarga Mx, My [Nm] +500 +500 500
Sobrecarga Mz [Nm] +610 +610 +610
Frecuencia de resonancia Fx, Fy, Mz [Hz) 2400 2400 2400
Frecuencia de resonancia Fz, Mx, My [Hz] 3100 3100 3100
Resolucion Fx, Fy [N] 0.08 0.16 0.325
Resolucion Fz [N] 0.11 0.215 0.43
Resolucion Mx, My [Nm] 0.003 0.007 0.013
Resolucion Mz [Nm] 0.002 0.005 0.009
Dimensiones @ D x Z [mm] 85x29.8 85 x29.8 85x29.8

Desviaciones de datos técnicos para FTD

Denominacion FTD-Mini-85 SI-475-20 FTD-Mini-85 SI-950-40 FTD-Mini-85 SI-1900-80
Analisis via DAQ DAQ DAQ

Desviaciones de datos técnicos para FTE

Denominacion FTE-Mini-85 SI-475-20 FTE-Mini-85 SI-950-40 FTE-Mini-85 SI-1900-80
Analisis via EtherCAT EtherCAT EtherCAT

® Se debe tener en cuenta que las dimensiones, el peso neto y la frecuencia de resonancia de las versiones de la proteccion IP son diferentes a las de la
version basica.




FT Mini85

Sensor de fuerza/lmomentos
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FT Mini85

Sensor de fuerza/momentos
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FT Gamma

Sensor de fuerza/momentos

Datos técnicos FTN

Denominacion

Analisis via

Peso

Calibracion

Margen de medicidn Fx, Fy
Margen de medicion Fz
Margen de medicién Mx, My
Margen de medicién Mz
Sobrecarga Fx, Fy
Sobrecarga Fz

Sobrecarga Mx, My

Sobrecarga Mz

Frecuencia de resonancia Fx, Fy, Mz

Frecuencia de resonancia Fz, Mx, My

Resolucion Fx, Fy
Resolucion Fz
Resolucion Mx, My
Resolucidon Mz

Dimensiones # D x Z

Desviaciones de datos técnicos para FTD

Denominacion

Andlisis via

Desviacion de datos técnicos de FTE IP 65

Denominacion

Analisis via

® Se debe tener en cuenta que las dimensiones, el peso neto y la frecuencia de resonancia de las versiones de la proteccion IP son diferentes a las de la
version basica.

[kg]

[N]
[N]
[Nm]
[Nm]
[N]
[N]
[Nm]
[Nm]
[Hz]
[Hz]
[N]
[N]
[Nm]
[Nm]

[mm]

Dimensiones y cargas maximas

Para obtener informacion sobre los valores,
consulte la tabla de datos técnicos

® Todas las fuerzas y pares que actian sobre el
sensor deben encontrarse dentro del rango
de medicion especificado.Si se sobrepasa el
rango de medicién se reduce el nimero
méximo de ciclos de carga y se pueden
producir dafios en el sensor. Péngase en
contacto con nosotros si su aplicacion supera

el rango de medicion.

FTN-Gamma SI-32-2.5
EtherNet/IP

0.255

S1-32-2.5

1400

2000
0.006
0.013
0.0005
0.0005
75.4:x33.3

FTD-Gamma SI-32-2.5
DAQ

FTE-Gamma-IP65 SI-32-2.5
EtherCAT

FTN-Gamma SI-65-5
EtherNet/IP

0.255

SI-65-5

1400

2000
0.013
0.025
0.0008
0.0008
75.4:x33.3

FTD-Gamma SI-65-5
DAQ

FTE-Gamma-IP65 SI-65-5
EtherCAT

FTN-Gamma SI-130-10
EtherNet/IP

0.255

SI-130-10

£130

400

1400

2000
0.025

0.05
0.0013
0.0013
75.4 x33.3

FTD-Gamma SI-130-10
DAQ

FTE-Gamma-IP65 SI-130-10
EtherCAT
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Sensor de fuerza/lmomentos
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Sensor de fuerza/momentos
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Sensor de fuerza/lmomentos

Vista principal IP65
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La vista principal muestra el producto con proteccién IP. @ Conexién del lado del robot @ Ajuste para pasador de
@ Conexidn del lado herramienta centraje

@ Circulo de agujeros Ajuste para el centraje




FT Gamma

Sensor de fuerza/momentos

Vista principal IP68
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La vista principal muestra el producto con proteccién IP. @ Conexién del lado del robot @ Ajuste para pasador de
@ Conexidn del lado herramienta centraje

@ Circulo de agujeros @ Ajuste para el centraje




FT Gamma

Sensor de fuerza/lmomentos

Vista principal IP65 (FTE)
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La vista principal muestra el producto con proteccién IP. @ Conexién del lado del robot @ Ajuste para pasador de
@ Conexion del lado herramienta centraje
@ Circulo de agujeros Ajuste para el centraje

Ventilacion a través de una
membrana




FT Gamma

Sensor de fuerza/momentos

Disenio de la placa adaptadora

@ Circulo de agujeros Ajuste para el centraje
@ Ajuste para pasador de
centraje

La vista secundaria muestra el producto sin tapa. La placa de adaptacion
sirve como cubierta de la versidn estdndar. La placa adaptadora sirve
como cubierta para la version estandar.




FT Gamma

Sensor de fuerza/lmomentos




FT Delta

Sensor de fuerza/momentos

Dimensiones y cargas maximas

Para obtener informacién sobre los valores,
consulte la tabla de datos técnicos

® Todas las fuerzas y pares que actian sobre el
sensor deben encontrarse dentro del rango
de medicion especificado.Si se sobrepasa el
rango de medicién se reduce el nimero
méximo de ciclos de carga y se pueden
producir dafios en el sensor. Pdngase en
contacto con nosotros si su aplicacion supera
el rango de medicion.

Datos técnicos FTN

Denominacion

FTN-Delta SI-165-15

FTN-Delta SI-330-30

FTN-Delta SI-660-60

Analisis via EtherNet/IP EtherNet/IP EtherNet/IP
Peso [kg] 0.913 0.913 0.913
Calibracion SI-165-15 SI1-330-30 SI-660-60
Margen de medicién Fx, Fy [N] +165 +330 +660
Margen de medicion Fz [N] +4,95 +990 +1980
Margen de medicién Mx, My [Nm] +15 +30 +60
Margen de medicién Mz [Nm] +15 +30 +60
Sobrecarga Fx, Fy [N] +3700 +3700 +3700
Sobrecarga Fz [N] +10000 +10000 +10000
Sobrecarga Mx, My [Nm] +280 +280 +280
Sobrecarga Mz [Nm] +400 +400 +400
Frecuencia de resonancia Fx, Fy, Mz [Hz) 1500 1500 1500
Frecuencia de resonancia Fz, Mx, My [Hz] 1700 1700 1700
Resolucion Fx, Fy [N] 0.035 0.065 0.125
Resolucion Fz [N] 0.065 0.125 0.25
Resolucion Mx, My [Nm] 0.002 0.004 0.008
Resolucion Mz [Nm] 0.002 0.004 0.008
Dimensiones @ D x Z [mm] 94.5 x 33.3 94.5 x 33.3 94,5 x 33.3

Desviaciones de datos técnicos para FTD

Denominacion

Analisis via

Desviacion de datos técnicos de FTE IP60

Denominacion

Analisis via

Desviacidn de datos técnicos de FTE IP 65

Denominacién

Analisis via

® Se debe tener en cuenta que las dimensiones, el peso neto y la frecuencia de resonancia de las versiones de la proteccion IP son diferentes a las de la
version basica.

FTD-Delta SI-165-15
DAQ

FTE-Delta-IP60 SI-165-15
EtherCAT

FTE-Delta-1P65 SI-165-15
EtherCAT

FTD-Delta SI-330-30
DAQ

FTE-Delta-IP60 SI-330-30
EtherCAT

FTE-Delta-IP65 SI-330-30
EtherCAT

FTD-Delta SI-660-60
DAQ

FTE-Delta-IP60 SI-660-60
EtherCAT

FTE-Delta-IP65 SI-660-60
EtherCAT



FT Delta

Sensor de fuerza/lmomentos

Vista principal
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Deteccion de la posicién bloqueada @ Conexién del lado del robot @ Ajuste para pasador de

@ Conexion del lado herramienta centraje
@ Circulo de agujeros Ajuste para el centraje




FT Delta

Sensor de fuerza/momentos

Vista principal IP60
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La vista principal muestra el producto con proteccién IP. @ Conexién del lado del robot @ Ajuste para pasador de
@ Conexidn del lado herramienta centraje

@ Circulo de agujeros @ Ajuste para el centraje




FT Delta

Sensor de fuerza/lmomentos

Vista principal IP65

64.678+0.025
49.796+0.025 509
27.28i0.0?n5 - 6.7
S S 0
Ol 2
w| 0 1 <
N @6 N N J-)I
Y @29 9% X
' 0
(R +Y N 8 +zl || @
S <8
Qio ‘503
%/\ Ob
S
S
& 44.5
4x90°
La vista principal muestra el producto con proteccién IP. @ Conexién del lado del robot @ Ajuste para pasador de
@ Conexidn del lado herramienta centraje

@ Circulo de agujeros Ajuste para el centraje




FT Delta

Sensor de fuerza/momentos

Vista principal IP68
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La vista principal muestra el producto con proteccién IP.

@ Conexién del lado del robot
@ Conexion del lado herramienta
@ Circulo de agujeros

@ Ajuste para pasador de
centraje
@ Ajuste para el centraje




FT Delta

Sensor de fuerza/lmomentos

Vista principal IP60 (FTE)
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La vista principal muestra el producto con proteccién IP. @ Conexién del lado del robot @ Ajuste para pasador de
@ Conexién del lado herramienta centraje

@ Circulo de agujeros Ajuste para el centraje




FT Delta

Sensor de fuerza/momentos

Vista principal IP65 (FTE)

64.678+0.025
_49.796+0.025
27.28+0.025 52.2
& ‘ 67
o N
= S} Mé/8.5 (4x)
1| <
n +
N n
N N
<
Y] Ne)
) S +Z Z &
o j — Lol IR W A7 || IR \®/ [ W7y B\ |
& ; &l © ®
N / S ©
< / ol ©
SO Y
X éb- — N
d;
" 08_| |
6/6.35 (2x) 7.8_ | 445
)7
4x90°
La vista principal muestra el producto con proteccién IP. @ Conexién del lado del robot @ Ajuste para pasador de
@ Conexion del lado herramienta centraje
@ Circulo de agujeros @ Ajuste para el centraje

Ventilacion a través de una
membrana




FT Delta

Sensor de fuerza/lmomentos

Disenio de la placa adaptadora

41.5+0.02

@ Circulo de agujeros Ajuste para el centraje
@ Ajuste para pasador de
centraje

La vista secundaria muestra el producto sin tapa. La placa de adaptacion
sirve como cubierta de la versidn estdndar. La placa adaptadora sirve
como cubierta para la version estandar.




FT Theta

Sensor de fuerza/momentos

Dimensiones y cargas maximas

Para obtener informacién sobre los valores,
consulte la tabla de datos técnicos

® Todas las fuerzas y pares que actian sobre el
sensor deben encontrarse dentro del rango
de medicion especificado.Si se sobrepasa el
rango de medicién se reduce el nimero
méximo de ciclos de carga y se pueden
producir dafios en el sensor. Pdngase en
contacto con nosotros si su aplicacion supera
el rango de medicion.

Datos técnicos FTN

Denominacion

FTN-Theta SI-1000-120

FTN-Theta SI-1500-240

FTN-Theta $I-2500-400

Analisis via EtherNet/IP EtherNet/IP EtherNet/IP
Peso [ke] 4.99 4.99 4.99
Calibracion S1-1000-120 S1-1500-240 SI1-2500-400
Margen de medicién Fx, Fy [N] +1000 +1500 +2500
Margen de medicion Fz [N] +2500 +3750 +6250
Margen de medicién Mx, My [Nm] +120 +240 +400
Margen de medicién Mz [Nm] +120 £240 +400
Sobrecarga Fx, Fy [N] +20000 +20000 +20000
Sobrecarga Fz [N] +51000 +51000 +51000
Sobrecarga Mx, My [Nm] +2000 +2000 +2000
Sobrecarga Mz [Nm] +2000 +2000 +2000
Frecuencia de resonancia Fx, Fy, Mz [Hz) 680 680 680
Frecuencia de resonancia Fz, Mx, My [Hz] 820 820 820
Resolucion Fx, Fy [N] 0.25 0.5 0.5
Resolucion Fz [N] 0.25 0.5 1
Resolucion Mx, My [Nm] 0.025 0.05 0.05
Resolucion Mz [Nm] 0.0125 0.025 0.05
Dimensiones @ D x Z [mm] 155 x 61.1 155 x 61.1 155 x 61.1

Desviaciones de datos técnicos para FTD

Denominacion

Analisis via

® Se debe tener en cuenta que las dimensiones, el peso neto y la frecuencia de resonancia de las versiones de la proteccién IP son diferentes a las de la
version bésica.

FTD-Theta SI-1000-120
DAQ

FTD-Theta SI-1500-240
DAQ

FTD-Theta SI-2500-400
DAQ



FT Theta

Sensor de fuerza/lmomentos

Vista principal
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Deteccion de la posicion blogueada

@ Conexién del lado del robot @ Ajuste para pasador de
@ Conexion del lado herramienta centraje
@ Circulo de agujeros Ajuste para el centraje




FT Theta

Sensor de fuerza/momentos

Vista principal IP60
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La vista principal muestra el producto con proteccién IP. @ Conexién del lado del robot @ Ajuste para pasador de
@ Conexidn del lado herramienta centraje

@ Circulo de agujeros @ Ajuste para el centraje




FT Theta

Sensor de fuerza/lmomentos

Vista principal IP65/IP68
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La vista principal muestra el producto con proteccién IP. @ Conexién del lado del robot @ Ajuste para pasador de
@ Conexidn del lado herramienta centraje

@ Circulo de agujeros Ajuste para el centraje




FT Omega85

Sensor de fuerza/momentos

Dimensiones y cargas maximas

: \ Para obtener informacion sobre los valores,
° consulte la tabla de datos técnicos
” \Q ® Todas las fuerzas y pares que actian sobre el
] sensor deben encontrarse dentro del rango
o 0 o L de medicion especificado.Si se sobrepasa el
L] \/ rango de medicién se reduce el nimero

méximo de ciclos de carga y se pueden
producir dafios en el sensor. Pdngase en
contacto con nosotros si su aplicacion supera
el rango de medicion.

Datos técnicos FTN

Denominacion FTN-Omega85 SI-475-20 FTN-Omega85 SI-950-40 FTN-Omega85 SI-1900-80
Analisis via EtherNet/IP EtherNet/IP EtherNet/IP
Peso [ke] 0.658 0.658 0.658
Calibracion SI-475-20 SI-950-40 S1-1900-80
Margen de medicién Fx, Fy [N] *475 +950 +1900
Margen de medicion Fz [N] +950 +1900 +3800
Margen de medicién Mx, My [Nm] +20 40 +80
Margen de medicién Mz [Nm] +20 +40 +80
Sobrecarga Fx, Fy [N] +13000 +13000 +13000
Sobrecarga Fz [N] +27000 +27000 +27000
Sobrecarga Mx, My [Nm] +500 +500 500
Sobrecarga Mz [Nm] +610 +610 +610
Frecuencia de resonancia Fx, Fy, Mz [Hz) 2100 2100 2100
Frecuencia de resonancia Fz, Mx, My [Hz] 3000 3000 3000
Resolucion Fx, Fy [N] 0.075 0.145 0.285
Resolucion Fz [N] 0.11 0.215 0.43
Resolucion Mx, My [Nm] 0.003 0.007 0.015
Resolucion Mz [Nm] 0.002 0.005 0.009
Dimensiones @ D x Z [mm] 85 x 33.4 85 x 33.4 85x33.4
Desviaciones de datos técnicos para FTD

Denominacion FTD-Omega85 SI-475-20 FTD-0mega85 SI-950-40 FTD-Omega85 SI-1900-80
Analisis via DAQ DAQ DAQ

® Se debe tener en cuenta que las dimensiones, el peso neto y la frecuencia de resonancia de las versiones de la proteccién IP son diferentes a las de la
version bésica.




FT Omega85

Sensor de fuerza/lmomentos

Vista principal
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Deteccidn de la posicion bloqueada (1) Conexién del lado del robot @4 Circulo de agujeros

@ Conexion del lado herramienta @ Ajuste para pasador de
centraje




FT Omega85

Sensor de fuerza/momentos

Vista principal IP65/IP68
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La vista principal muestra el producto con proteccién IP. @ Conexién del lado del robot @ Circulo de agujeros

@ Conexion del lado herramienta @ Ajuste para pasador de
centraje




FT Omega85

Sensor de fuerza/lmomentos




FT Omegal160

Sensor de fuerza/momentos

Datos técnicos FTN

Denominacion

Analisis via

Peso

Calibracion

Margen de medicidn Fx, Fy

Margen de medicion Fz

Margen de medicién Mx, My
Margen de medicién Mz
Sobrecarga Fx, Fy

Sobrecarga Fz

Sobrecarga Mx, My

Sobrecarga Mz

Frecuencia de resonancia Fx, Fy, Mz
Frecuencia de resonancia Fz, Mx, My
Resolucion Fx, Fy

Resolucion Fz

Resolucion Mx, My

Resolucidon Mz

Dimensiones # D x Z

Desviaciones de datos técnicos para FTD

Denominacion

Andlisis via

Desviacion de datos técnicos de FTE IP60

Denominacion

Analisis via

Desviacidn de datos técnicos de FTE IP 65

Denominacién

Analisis via

® Se debe tener en cuenta que las dimensiones, el peso neto y la frecuencia de resonancia de las versiones de la proteccion IP son diferentes a las de la
versién basica.

[kg]

[N]
[N]
[Nm]
[Nm]
[N]
[N]
[Nm]
[Nm]
[Hz]
[Hz]
[N]
[N]
[Nm]
[Nm]

[mm]

Dimensiones y cargas maximas

Para obtener informacion sobre los valores,
consulte la tabla de datos técnicos

® Todas las fuerzas y pares que actian sobre el
sensor deben encontrarse dentro del rango
de medicion especificado.Si se sobrepasa el
rango de medicién se reduce el nimero
méximo de ciclos de carga y se pueden
producir dafios en el sensor. Péngase en
contacto con nosotros si su aplicacion supera

el rango de medicion.

FTN-Omega-160 SI-1000-120
EtherNet/IP
2.72
S1-1000-120
+1000
+2500

+120

+120
+18000
+48000
+1700
+1900

1300

1000

0.25

0.25

0.025

0.015

156.5 x 55.9

FTD-0mega-160 SI-1000-120
DAQ

FTE-Omega-160-1P60 SI 1000-120

EtherCAT

FTE-Omega-160-IP65 SI 1000-120

EtherCAT

FTN-Omega-160 SI-1500-240
EtherNet/IP
2.72
SI-1500-240
+1500
+3750

240

+240
+18000
+48000
+1700
+1900

1300

1000

0.25

0.5

0.05

0.025

156.5 x 55.9

FTD-0mega-160 SI-1500-240
DAQ

FTE-Omega-160-IP60 SI 1500-240
EtherCAT

FTE-Omega-160-1P65 SI 1500-240
EtherCAT

FTN-Omega-160 SI-2500-400
EtherNet/IP
2.72
S1-2500-400
+2500
+6250

+400

+400
+18000
+48000
+1700
+1900

1300

1000

0.5

0.75

0.05

0.05

156.5 x 55.9

FTD-0mega-160 SI-2500-400
DAQ

FTE-Omega-160-IP60 SI 2500-400
EtherCAT

FTE-Omega-160-IP65 SI 2500-400
EtherCAT



FT Omega160

Sensor de fuerza/lmomentos

Vista principal
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Deteccion de la posicién bloqueada @ Conexién del lado del robot @ Ajuste para pasador de
@ Conexidn del lado herramienta centraje

@ Circulo de agujeros Ajuste para el centraje




FT Omegal160

Sensor de fuerza/momentos

Vista principal IP60
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La vista principal muestra el producto con proteccién IP. @ Conexién del lado del robot @ Ajuste para pasador de
@ Conexidn del lado herramienta centraje

@ Circulo de agujeros @ Ajuste para el centraje




FT Omega160

Sensor de fuerza/lmomentos

Vista principal IP65/IP68
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La vista principal muestra el producto con proteccién IP. @ Conexién del lado del robot @ Ajuste para pasador de
@ Conexidn del lado herramienta centraje

@ Circulo de agujeros Ajuste para el centraje




FT Omegal160

Sensor de fuerza/momentos

Vista principal IP60 (FTE)
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La vista principal muestra el producto con proteccién IP.

@ Conexién del lado del robot
@ Conexion del lado herramienta
@ Circulo de agujeros

@ Ajuste para pasador de
centraje
@ Ajuste para el centraje




FT Omega160

Sensor de fuerza/lmomentos

Vista principal IP65 (FTE)
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La vista principal muestra el producto con proteccién IP. @ Conexién del lado del robot @ Ajuste para pasador de
@ Conexion del lado herramienta centraje
@ Circulo de agujeros Ajuste para el centraje

Ventilacion a través de una
membrana




FT Omegal160

Sensor de fuerza/momentos

Disenio de la placa adaptadora

49.5+0.02 | 18.1+0.02
30°
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@ Circulo de agujeros Ajuste para el centraje
@ Ajuste para pasador de
centraje

La vista secundaria muestra el producto sin tapa. La placa de adaptacion
sirve como cubierta de la versidn estdndar. La placa adaptadora sirve
como cubierta para la version estandar.




FT Omega160

Sensor de fuerza/lmomentos




FT Omega191

Sensor de fuerza/momentos

{

Datos técnicos FTN

Denominacion

Analisis via

Peso

Calibracion

Margen de medicidn Fx, Fy
Margen de medicién Fz
Margen de medicién Mx, My
Margen de medicién Mz
Sobrecarga Fx, Fy
Sobrecarga Fz

Sobrecarga Mx, My
Sobrecarga Mz

Resolucion Fx, Fy
Resolucion Fz

Resolucion Mx, My
Resolucion Mz

Dimensiones § D x Z

Desviaciones de datos técnicos para FTD

Denominacién

Analisis via

Desviacion de datos técnicos de FTE IP60

Denominacion

Andlisis via

Desviacidn de datos técnicos de FTE IP 65

Denominacion

Analisis via

[kg]

[N]
[N]
[Nm]
[Nm]
[N]
[N]
[Nm]
[Nm]
[N]
[N]
[Nm]
[Nm]

[mm]

Dimensiones y cargas maximas

Para obtener informacién sobre los valores,
consulte la tabla de datos técnicos

® Todas las fuerzas y pares que actian sobre el
sensor deben encontrarse dentro del rango
de medicion especificado.Si se sobrepasa el
rango de medicién se reduce el nimero
méximo de ciclos de carga y se pueden
producir dafios en el sensor. Pdngase en
contacto con nosotros si su aplicacion supera

el rango de medicion.

FTN-Omega-191 S1-1800-350
EtherNet/IP
9.41
S1-1800-350
+1800
4500

+350

+350
+36000
+110000
+6800
+6800

0.375

0.75

0.055

0.035

190 x 64

FTD-Omega-191 $I-1800-350
DAQ

FTE-Omega-191-IP60 SI-1800-350

EtherCAT

FTE-Omega-191-IP65 SI-1800-350

EtherCAT

FTN-Omega-191 SI-3600-700
EtherNet/IP
9.41
SI1-3600-700
+3600
+9000

+700

+700
+36000
+110000
+6800
+6800

0.75

1.5

0.105

0.07

190 x 64

FTD-0mega-191 SI-3600-700
DAQ

FTE-Omega-191-I1P60 SI-3600-700
EtherCAT

FTE-Omega-191-1P65 SI-3600-700
EtherCAT

FTN-Omega-191 SI-7200-1400
EtherNet/IP
9.41
SI-7200-1400
+7200
+18000
+1400

+1400
+36000
+110000
+6800

+6800

1.5

3

0.21

0.14

190 x 64

FTD-Omega-191 SI-7200-1400
DAQ

FTE-Omega-191-IP60 SI-7200-1400
EtherCAT

FTE-Omega-191-IP65 SI-7200-1400
EtherCAT

® Se debe tener en cuenta que las dimensiones, el peso neto y la frecuencia de resonancia de las versiones de la proteccién IP son diferentes a las de la
version bésica.




FT Omega191

Sensor de fuerza/lmomentos

Vista principal
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Deteccion de la posicion blogueada

@ Conexién del lado del robot
@ Conexion del lado herramienta

@ Circulo de agujeros

@ Ajuste para pasador de
centraje




FT Omega191

Sensor de fuerza/momentos

Vista principal IP60
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La vista principal muestra el producto con proteccién IP. @ Conexién del lado del robot @ Circulo de agujeros

@ Conexion del lado herramienta @ Ajuste para pasador de
centraje




FT Omega191

Sensor de fuerza/lmomentos

Vista principal IP65
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La vista principal muestra el producto con proteccién IP. @ Conexién del lado del robot @ Circulo de agujeros

@ Conexion del lado herramienta @ Ajuste para pasador de
centraje




FT Omega191

Sensor de fuerza/momentos

Vista principal IP68
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La vista principal muestra el producto con proteccién IP.
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FT Omega191

Sensor de fuerza/lmomentos

Vista principal IP60 (FTE)
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La vista principal muestra el producto con proteccién IP. @ Conexién del lado del robot @ Ajuste para pasador de
@ Conexidn del lado herramienta centraje

@ Circulo de agujeros Ajuste para el centraje




FT Omega191

Sensor de fuerza/momentos

Vista principal IP65 (FTE)
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La vista principal muestra el producto con proteccién IP. @ Conexién del lado del robot @ Ajuste para pasador de
@ Conexion del lado herramienta centraje

@ Circulo de agujeros @ Ajuste para el centraje
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Sensor de fuerza/lmomentos




FT Omega250

Sensor de fuerza/momentos

Dimensiones y cargas maximas

Para obtener informacién sobre los valores,
consulte la tabla de datos técnicos

® Todas las fuerzas y pares que actian sobre el
sensor deben encontrarse dentro del rango
de medicion especificado.Si se sobrepasa el
rango de medicién se reduce el nimero
méximo de ciclos de carga y se pueden
producir dafios en el sensor. Pdngase en
contacto con nosotros si su aplicacion supera
el rango de medicion.

Datos técnicos FTN

Denominacion FTN-Omega-250 SI-4000-500 FTN-Omega-250 SI-8000-1000 FTN-Omega-250 SI-16000-2000
Analisis via EtherNet/IP EtherNet/IP EtherNet/IP

Peso [kg] 31.8 31.8 31.8

Calibracion SI-4000-500 S1-8000-1000 SI-16000-2000

Margen de medicién Fx, Fy [N] +4000 +8000 +16000

Margen de medicion Fz [N] +8000 +16000 +32000

Margen de medicién Mx, My [Nm] +500 +1000 +2000

Margen de medicién Mz [Nm] +500 +1000 +2000

Sobrecarga Fx, Fy [N] +160000 +160000 +160000

Sobrecarga Fz [N] +330000 +330000 +330000

Sobrecarga Mx, My [Nm] +21000 +21000 421000

Sobrecarga Mz [Nm] +25000 +25000 +25000

Frecuencia de resonancia Fx, Fy, Mz [Hz) 780 780 780

Frecuencia de resonancia Fz, Mx, My [Hz] 770 770 770

Resolucion Fx, Fy [N] 1 2 [

Resolucion Fz [N] 2 4 8

Resolucion Mx, My [Nm] 0.125 0.25 0.5

Resolucion Mz [Nm] 0.125 0.25 0.5

Dimensiones @ D x Z [mm] 295 x 94.9 295 x 94.9 295 x 94.9

Desviaciones de datos técnicos para FTD

Denominacion FTD-Omega-250 SI-4000-500 FTD-Omega-250 SI-8000-1000 FTD-Omega-250 SI-16000-2000
Analisis via DAQ DAQ DAQ

Desviacion de datos técnicos de FTE IP60

Denominacion FTE-Omega-250-IP60 SI-4000-500 FTE-Omega-250-1P60 SI-8000-1000 FTE-Omega-250-1P60 SI-16000-2000
Analisis via EtherCAT EtherCAT EtherCAT

® Se debe tener en cuenta que las dimensiones, el peso neto y la frecuencia de resonancia de las versiones de la proteccion IP son diferentes a las de la
version basica.




FT Omega250

Sensor de fuerza/lmomentos

Vista principal IP60
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La vista principal muestra el producto con proteccién IP. @ Conexién del lado del robot @ Perforacién de orificios
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FT Omega250

Sensor de fuerza/momentos

Vista principal IP65/IP68
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La vista principal muestra el producto con proteccién IP. @ Conexién del lado del robot @ Circulo de agujeros

@ Conexion del lado herramienta @ Ajuste para pasador de
centraje




FT Omega250

Sensor de fuerza/lmomentos

Vista principal IP60 (FTE)
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La vista principal muestra el producto con proteccién IP. @ Conexién del lado del robot @ Ajuste para pasador de
@ Conexidn del lado herramienta centraje

@ Circulo de agujeros Ajuste para el centraje




FT Omega331

Sensor de fuerza/momentos

Dimensiones y cargas maximas

Para obtener informacién sobre los valores,
consulte la tabla de datos técnicos

® Todas las fuerzas y pares que actian sobre el
sensor deben encontrarse dentro del rango
de medicion especificado.Si se sobrepasa el
rango de medicién se reduce el nimero
méximo de ciclos de carga y se pueden
producir dafios en el sensor. Pdngase en
contacto con nosotros si su aplicacion supera
el rango de medicion.

Datos técnicos FTN

Denominacion FTN-Omega-331 SI-10000-1500 FTN-Omega-331 SI-20000-3000 FTN-Omega-331 SI-40000-6000
Analisis via EtherNet/IP EtherNet/IP EtherNet/IP

Peso [ke] 47 L7 47

Calibracion $1-10000-1500 S1-20000-3000 SI-40000-6000

Margen de medicién Fx, Fy [N] +10000 +20000 +40000

Margen de medicion Fz [N] +22000 44000 +88000

Margen de medicién Mx, My [Nm] +1500 +3000 +6000

Margen de medicién Mz [Nm] +1500 +3000 +6000

Sobrecarga Fx, Fy [N] +24:0000 240000 +240000

Sobrecarga Fz [N] +520000 +520000 +520000

Sobrecarga Mx, My [Nm] +32000 +32000 432000

Sobrecarga Mz [Nm] +36000 +36000 +36000

Resolucidn Fx, Fy [N] 2 3 6

Resolucion Fz [N] [ 8 20

Resolucion Mx, My [Nm] 0.375 0.75 1.5

Resolucion Mz [Nm] 0.19 0.375 0.75

Dimensiones @ D x Z [mm] 330 x 107 330 x 107 330 x 107

Desviaciones de datos técnicos para FTD

Denominacion FTD-Omega-331 SI-10000-1500 FTD-Omega-331 SI-20000-3000 FTD-Omega-331 SI-40000-6000
Analisis via DAQ DAQ DAQ

® Se debe tener en cuenta que las dimensiones, el peso neto y la frecuencia de resonancia de las versiones de la proteccién IP son diferentes a las de la
version basica.




FT Omega331

Sensor de fuerza/lmomentos

Vista principal
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Deteccion de la posicién bloqueada @ Conexidn del lado del robot @ Circulo de agujeros

@ Conexion del lado herramienta @ Ajuste para pasador de
centraje
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