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Dispositivo di presa pneumatica
per Robot Collaborativi
UNIVERSAL ROBOTS

Per uso con: serie UR3(e), UR5(e), UR10(e), UR16e

M Prodotto compatto e leggero con un’elevata forza di presa
grazie al funzionamento pneumatico

M Una pinza pneumatica ad 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 ] 0 1 m m Maggiore rigid ité (Confronto con la stessa taglia dell'attuale modello MHZ2)

B Funziona collegando semplicemente 1 tubo di alimentazione dell'aria e un
connettore M8 del cablaggio elettrico.
M Elettrovalvola, dispositivo di regolazione della velocita e sensore integrati

B URCap
H Flangia di montaggio
B Componenti P
Connettore
Lato sensore serie UR(e)
Attacco di Regolatori di scarico

silenziati per
modificare la velocita
di apertura/chiusura
dita

alimentazione
aria

Sensore
allo stato
solido

Elettrovalvola

Pinza
pneumatica

Coperchio

Accessorio :
protettivo

Codici di ordinazione Specifihe

c € Diametro [mm] 16
Fluido Aria
Azione Doppio effetto
M H Z _ D _ X B Pressione d’esercizio [MPa] 0.1a0.7
J 2 1 6 7400 Ripetibilita [mm] +0.01
Forza di presa Esterna 32.7
Valore effettivo per dito [N] | Interna 43.5
Apertura/chiusura (entrambi i lati) [mm] 10
Peso [g] 430
Certificazioni 1S09409-1-50-4-M6
Modello di sensore D-M9P-5
Tipo di connettore Connettore 8 pin M8 (femmina)

W Parti incluse: vite di montaggio, perno di posizionamento, tubo di
connessione (@ 4 x 2 m)

SVC

N



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 per ogni pressione d’esercizio indicata nei grafici sotto.
@ Se il punto di presa oltrepassa i limiti ammessi, la vita operativa della pinza pu6 essere compromessa.
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URCap

Facile programmazione
Utilizzando il software dedicato certificato per Universal Robots, URCap, il pannello operatore puo eseguire varie
operazioni in modo intuitivo, consentendo di incorporare facilmente i segnali dei sensori.
Salvare una copia del software URCap su una memoria USB e inserirla nel pannello operativo per installare faciimente

il software.
x Scaricare il software URCap dal sito web e salvarlo su una memoria USB.

Pannello operatore

Unita di controllo

Memoria USB*1
+1 Fornito dal cliente
(Copia salvata del software URCap)

d it
Q _ Graphics Variables

SMC Air Gripper Unit

Adh d
1 ¥ Fobot Program

) Templates 2 = Open & Check Signal : SMC Air Gripe

Select operation

(O OPEN ONLY NODE

(@ OPEN AND CHECK SIGNAL NODE
(O CLOSE ONLY NODE

(O CLOSE AND CHECK SIGNAL NODE

Open, follow by waiting for the open position switch signal
L] ¥ before proceeding to the next action.

Settings
Weight of the workpiece 0.0 kg

Monitor sensor signal

Open position switch : @  Close position switch : @
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