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Plug & Play

Compatibile con UR3(e), UR5(e), UR10(e), UR16e

�Attira e trattiene oggetti pesanti con un magnete

�Adatta per pezzi con fori e superfi ci irregolari

�Compatta con elevata forza di tenuta

Forza di tenuta: max. 200 N (Ø 25, Spessore pezzo 6 mm)

�Continua a trattenere i pezzi anche quando l’alimentazione dell’aria viene interrotta

� Funziona collegando semplicemente 1 tubo di alimentazione dell'aria ed un connettore M8 del cablaggio elettrico.

�Elettrovalvola, sensore e meccanismo di regolazione della velocità del pistone integrati

�URCap

�  Componenti

UNIVERSAL ROBOTS

Codici di ordinazione

RoHS Fluido Aria

Azione Doppio effetto

Pressione d’esercizio [MPa] da 0.2 a 0.6

Pressione di prova [MPa] 0.9

Temperature ambiente e del fluido [°C] -10 a 50 (senza congelamento)

Forza di 

tenuta [N]

Spessore del pezzo: 2 mm 160

Spessore del pezzo: 6 mm 200

Forza di tenuta residua [N] 0.3 max.

Lubrifi cazione Non richiesta

Peso [g] 590

Certifi cazioni ISO 9409-1-50-4-M6

Modello di sensore D-M9P

Tipo di connettore Connettore 8 pin M8 (femmina)

Specifiche

Elettrovalvola

Meccanismo di 

regolazione della velocità

Connettore 

serie UR (e)

Attacco di 

alimentazione aria

Flangia di montaggio 

serie UR (e)

Pinza magnetica

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

Sensore allo 

stato solido

MHM 25D X7400A

Pinza magnetica 
per robot collaborativi
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Caratteristiche

Forza di tenuta

Il grafi co della forza di tenuta mostra il valore teorico per la piastra in acciaio a basso tenore 

di carbonio. Le forze di tenuta variano a seconda del materiale e della forma del pezzo.

Eseguire una prova di tenuta facendo riferimento al valore selezionato in base al grafi co.

Dimensioni

MHM-25
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Attacco di alimentazione aria
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Regolatore di scarico silenziato

per la regolazione della velocità 

durante il rilascio del pezzo

Regolatore di scarico silenziato

per la regolazione della velocità 

durante la tenuta del pezzo
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Facile programmazione
Utilizzando il software dedicato certifi cato per Universal Robots, URCap, la teach pendant può 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 nella teach pendant per installare facilmente il software.

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

URCap

Braccio del robot

Unità di controllo

Memoria USB∗1

∗1  Fornito dal cliente

(Copia salvata del software URCap)

Teach pendant

Schermata del programma della pinza magnetica

Le caratteristiche posso essere soggette a modifiche senza preavviso o obblighi da parte del produttore.1st printing  ZX  printing  ZX 00  Printed in Spain
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