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Unita di presa pneumatica

per Robot Collaborativi

Robot Collaborativi YASKAWA Electric Corporation ‘ | -y
Compatibile con MOTOMAN-HC10/HC10DT [ B | -
| )
M Prodotto compatto e leggero con un’elevata forza di presa grazie ( l
al funzionamento pneumatico 1 [

M Una pinza pneumatica con elevata rigidita e precisione grazie alla
sua costruzione con guida integrata

Con guida lineare ad alta precisione Con guida lineare di maggiore rigidita e precisione.

R i peti bi I it‘a : io n O 1 m m Magg iOI'e I'ig id ité (Confronto con la stessa taglia dell’attuale modello MHZ2)

M Funziona collegando semplicemente 1 tubo di alimentazione dell'aria e un
connettore del cablaggio elettrico.
M Elettrovalvola, dispositivo di regolazione della velocita e sensore integrati

B Una coperchio protettivo diviso per una facile manutenzione della pinza pneumatica
Consente la manutenzionare della pinza pneumatica senza rimuovere accessori specifici dell'utente

[ | Componenti Flangia di montaggio
per MOTOMAN-HC10

Connettore per
MOTOMAN-HC10(DT)

Lato sensore

Attacco di
alimentazione

Coperchio
protettivo

(Lato sensore)

Sensore allo
stato solido

Regolatori di scarico silenziati per modificare
la velocita di apertura/chiusura dita

57\

@@

<

Pinza pneumatica

Coperchio protettivo
(Lato valvola)

Accessorio

Codici di ordinazione

Diametro [mm] 16
C € Fluido Aria
Azione Doppio effetto
J M HZ 2 _ 1 6 D _ X7400 B _ HC1 0 _ Pressione d’esercizio [MPa] 0.1a0.7
Ripetibilita [mm] +0.01
Robot compatibile e \Flolfla difl?fg_sa 0 1] it 2.7
alore effettivo per dito | 43,
HC10 MOTOMAN-HC10 — t”te';_a.l - 1305
HC10DT MOTOMAN-HC10DT orsa di apertura/chiusura (entrambi i lati) [mm]
La flanaia fornit - p Peso [g] 720
# La flangia fornita varia a seconda -
del codice del prodotto. Tipo di uscita sensore Modello di sensore D-M9P-5, D-M9N-5
- . - — Tipo di connettore MOLEX 51227-0800
* Si pud usare con specifiche  |Simbolo| Modello di sensore [Tipo di uscita
robot con connessioni N D-M9N-5 NPN I Parti incluse: flangia di montaggio robot, cavo di conversione, vite
ich di montaggio, tubo di connessione (J 4 x 2 m),
pneumatiche. P D-M9P-5 PNP fissaggio cavo
1
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Caratteristiche

Forza di presa

@ Indicazione della forza di presa effettiva
La forza di presa indicata nei grafici sotto rappresenta la forza di presa di un dito quando tutte le dita e gli accessori sono in contatto con il pezzo.

F = Spinta di un dito
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Punto di presa

@ La pinza pneumatica deve essere azionata in modo che il punto di presa del pezzo "L" e la sporgenza totale "H" rimangano all'interno del range
mostrato nei grafici per ogni pressione d’esercizio.
@ Se il punto di presa oltrepassa i limiti ammessi, la vita operativa della pinza pud essere compromessa pinza.
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Dimensioni
JMHZ2-16D-X7400B-HC10-[]
Unita di presa pneumatica per Regolatore di scanco_sﬂenmato 2 X M4 X 0.7 Forovite d montacdio
MOTOMAN-HC10 Per la regolazione della rof. 8 ) di montagg
a velocita sul lato apertura dita prot. prodatto (4 posizioni) Per M
0
& Foro vite di 25 . 8 o] 2347 (ooes) » o 276 /
montaggio = - 1[ | |
) B pr_odotto (4 i ° o g
<" posizioni) Per M6 g © Attacco di é o E
[ Q| | almentazione aria | | g
1 1 Diam. est. tubo '3
3| Regolatorei 336 87 | applicabie: 04| R s
scarico silenziato o g|©
Perla @ - 14 25T
. [Te] | s
regolazione della -
velocita sul lato ! o
chiusuradita 1o L , ! N~ o
) . — <l Foro vite di montaggio T <
Vlsta_superlore del_la @y 25 operchio(4 posizioni =2
flangia di montaggio 331 |, 50 Quando aperta 27 Foro vite di montaggio 12.5
Quando chiusa 17 11.5 accessorio (4 posizioni)
‘ Per M3
JMHZ2-16D-X7400B-HC10DT-[]
Urth df prosa proumaticaper - Cottona s e, SR o
X X 0. i
MOTOMAN-HC10DT Foro vite di sul lato apertura dita orof, 8 prodotto (4 posizioni) Per M6
montaggio © 086
prodotto (4 25 8 s 74 © - 076
posizioni) T -
g
uL% © Attacco di §
— 0 oi| | almentazione aria 2
336 '1 a7 | | Diam. est. tubo ]
L regoetoe i 32 = | applable: 04| g 2l 5 o
scarico silenziato 10 _ £ 2
Perla 0 o 14 g 3
regolazione della ' 3
velocita sul lato Foro vite di e
__Chiusuradita @ montaggio coperchio ~og
H 2 05 (4 posizioni)
Vista superiore della 33.1 ], 50 Quando aperta 27 9.5 Foro vite di montaggio 12.5
flangia di montaggio Quando chiusa 17 11.5 accessorio (4 posizioni)
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