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Plug-and-Play

�Ermöglicht einen einfachen Betrieb durch Druckluftversorgung und elektrischen 

Anschluß mittels M8-Steckverbinder.

� Integriertes Elektromagnetventil, Signalgeber und Einstellung der Kolbengeschwindigkeit

�URCap

�Beschreibung der Komponenten

Kolben-Ø [mm] 16

Medium Druckluft

Wirkungsweise Doppeltwirkend

Betriebsdruck [MPa] 0,1 bis 0,7

Wiederholgenauigkeit [mm] ±0,01

Haltekraft

Effektiver Wert pro Finger [N]

Außen 32,7

Innen 43,5

Weg Öffnen/Schließen (beidseitig) [mm] 10

Gewicht [g] 430

Normen ISO9409-1-50-4-M6

Signalgebermodell D-M9P-5

Anschlusstyp M8, 8-poliger Anschluss (Buchse)

JMHZ 2 16D X7400 B

UNIVERSAL ROBOTS

Bestellschlüssel

RoHS

Technische Daten

Serie UR(e) 

Montagefl ansch

Schutzabdeckung

Elektromagnetventil

Pneumatischer Greifer

Geschwindig-

keitseinstellung

Serie UR(e) 

Anschluss

Anbauteil

Druckluftanschluss

Elektronischer 

Signalgeber

Signalgeberseite

� Kompaktes, leichtes Produkt mit hoher Haltekraft durch Druckluftbetätigung

� Pneumatischer Greifer, der durch seine Konstruktion mit integrierter Führung 

eine hohe Steifi gkeit und hohe Präzision bietet

Pneumatischer Greifer für kollaborative Roboter

Zur Verwendung mit: Serien UR3(e), UR5(e), UR10(e), UR16(e)

� Beiliegende Teile: Befestigungsschrauben, Positionierstift, Druckluftschlauch (Ø 4 x 2 m)

Mit Präzisions-Linearführung

Wiederholgenauigkeit: ±0,01 mm

Linearführung mit höherer Steifi gkeit.

Höhere Steifi gkeit (im Vergleich mit derselben Größe der bestehenden Serie MHZ2)
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Eigenschaften

�Bestimmung der effektiven Klemmkraft

Die in den Diagrammen unten gezeigten Werte stehen für die Klemmkraft eines Fingers, wenn alle Finger und Anbauteile mit dem Werkstück 

in Kontakt sind. F = Kraft eines Fingers
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F

F

L

F

F

L

0

10

20

30

40

50

0 20 40 60 80 100 120

0.2 MPa

0.3 MPa

0.4 MPa

0.5 MPa

0.6 MPa

0.1 MPa

0

20

40

60

80

0 20 40 60 80 100 120

0.2 MPa

0.3 MPa

0.4 MPa

0.5 MPa

0.6 MPa

0.1 MPa

�Die pneumatischen Greifer sollten so betrieben werden, dass der Klemmpunkt des Werkstücks „L“ und der Überhang „H“ innerhalb des für die 

einzelnen Betriebsdrücke angegebenen Bereichs liegen.

�Falls sich der Klemmpunkt oberhalb der vorgeschriebenen Grenze befindet, wird sich die Lebensdauer des Greifers verkürzen.

Außengreifend Innengreifend
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Abmessungen

Haltekraft

Klemmpunkt
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Druck 0,1, 0,3 MPa

Druck 0,1, 0,2 MPa

Druck 0,7 MPa
Druck 0,7 MPa

Bohrung für 

Befestigungsschraube M6 (4 x)

Drosselventil mit Schalldämpfer 
für öffnungsseitige 
Geschwindigkeitseinstellung 
des Fingers

Drosselventil mit 

Schalldämpfer für schließseitige 

Geschwindigkeitseinstellung 

des Fingers

Bohrung für 
Befestigungsschraube M3 (4 x)

Geöffnet 27

Geschlossen 17

Bohrung für 

Befestigungsschraube 

M3 (4 x)

Druckluftanschluss 
Verwendbarer Schlauch-
Außendurchmesser: 
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Benutzeroberfl äche

Roboterarm

Steuerbox

USB-Speicher∗1

∗1  Vom Kunden bereitzustellen

(Gespeicherte Kopie der URCap-Software)

Handbediengerät

URCap

Einfache Programmierung
Durch die Verwendung der für Universal-Roboter zertifi zierten Software URCap wird die Programmierung erleichtert, 

verschiedene Operationen intuitiv auszuführen, sodass Sensorsignale einfach hinzugefügt werden können.

Einfache Installation auf Handbediengeräten. Kopieren Sie die URCap-Software auf ein 

USB-Speichermedium und schließen Sie es an das Handbediengerät an.

∗  Bitte laden Sie die URCap-Software von der Website herunter und speichern Sie sie auf einem USB-Speichermedium.
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