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Pneumatischer Greifer fir koliaborative Roboter

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

B Kompaktes, leichtes Produkt mit hoher Haltekraft durch Druckluftbetatigung
B Pneumatischer Greifer, der durch seine Konstruktion mit integrierter Fiihrung
eine hohe Steifigkeit und hohe Prazision bietet

Mit Prazisions-Linearfihrung Linearfihrung mit héherer Steifigkeit.

WiederhOIQenau ig keit: io y 01 m m Héhere StEifig kGit (im Vergleich mit derselben GroBe der bestehenden Serie MHZ2)

M Ermoglicht einen einfachen Betrieb durch Druckluftversorgung und elektrischen
AnschluB mittels M8-Steckverbinder.

M Integriertes Elektromagnetventil, Signalgeber und Einstellung der Kolbengeschwindigkeit

B URCap

B Beschreibung der Komponenten

Serie UR(e)
Montageflansch

Serie UR(e)
Anschluss

Signalgeberseite

Druckluftanschluss Geschwindig-

keitseinstellung

Elektronischer Elektromagnetventil

Signalgeber

Schutzabdeckung

Bestellschliissel Technische Daten
c € Kolben-@ [mm] 16
Druckluft

Medium
Wirkungsweise Doppeltwirkend

JMHZ2-16 D-X7400B Betriebsdruck [MPal 0‘127210‘7

Wiederholgenauigkeit [mm]

Haltekraft AuBen 32,7

Effektiver Wert pro Finger [N] | Innen 435

Weg Offnen/SchlieBen (beidseitig) [mm] 10

Gewicht [g] 430

Normen 1S09409-1-50-4-M6
Signalgebermodell D-M9P-5
Anschlusstyp M8, 8-poliger Anschluss (Buchse)

[¥ Beiliegende Teile: Befestigungsschrauben, Positionierstift, Druckluftschlauch (@ 4 x 2 m)
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Eigenschaften

Haltekraft

@ Bestimmung der effektiven Klemmkraft
Die in den Diagrammen unten gezeigten Werte stehen fiir die Klemmkraft eines Fingers, wenn alle Finger und Anbauteile mit dem Werkstiick
in Kontakt sind. F = Kraft eines Fingers
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@ Die pneumatischen Greifer sollten so betrieben werden, dass der Klemmpunkt des Werkstiicks ,L“ und der Uberhang ,H* innerhalb des fiir die
einzelnen Betriebsdriicke angegebenen Bereichs liegen.
@ Falls sich der Klemmpunkt oberhalb der vorgeschriebenen Grenze befindet, wird sich die Lebensdauer des Greifers verkiirzen.

Befestigungsschraube M6 (4 x)
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URCap

Einfache Programmierung
Durch die Verwendung der fur Universal-Roboter zertifizierten Software URCap wird die Programmierung erleichtert,
verschiedene Operationen intuitiv auszufiihren, sodass Sensorsignale einfach hinzugefligt werden kénnen.
Einfache Installation auf Handbediengeraten. Kopieren Sie die URCap-Software auf ein

USB-Speichermedium und schlieBen Sie es an das Handbediengerét an.
« Bitte laden Sie die URCap-Software von der Website herunter und speichern Sie sie auf einem USB-Speichermedium.

Handbediengerat

Steuerbox

USB-Speicher*1
1 Vom Kunden bereitzustellen
(Gespeicherte Kopie der URCap-Software)

Benutzeroberflache

Robots Graphical Programming Environment

Roboterarm

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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