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Magnetgreifer fiir = - o=

kollaborative Roboter
UNIVERSAL ROBOTS

Passend fiir UR3(e), UR5(e), UR10(e), UR16(e)

B Anziehen und Ablegen mit Magnetkraft
M Eignet sich fiir Werkstiicke mit Bohrungen oder unebenen Oberflachen
B Kompakt mit starker Haltekraft

| Haltekraft: Bis zu 200 N (o 25, Werkstiickdicke 6 mm)

I Halt Werkstiicke auch bei unterbrochener Druckluftzufuhr
I Ermdglicht einen einfachen Betrieb durch Druckluftversorgung und elektrischen Anschluf mittels M8-Steckverbinder.
M Integriertes Elektromagnetventil, Signalgeber und Einstellung der Kolbengeschwindigkeit

B URCap

Beschreibung der
Komponenten

Serie UR(e)
Anschluss

Serie UR(e)
Montageflansch

Druckluftanschluss A
Elektromagnetventil =~ o2

Geschwindigkeitseinstellung

Elektronische
Signalgeber

Magnetgreifer _—
Bestellschliissel Technische Daten

c € Medium Druckluft
Wirkungsweise Doppeltwirkend
Betriebsdruck [MPa] 0,2 bis 0,6
Prufdruck [MPa] 0,9
M H M - 25 D - X7400A Umgebungs- und Medientemperaturen [°C] -10 bis 50 (kein Gefrieren)
Werkstuickdicke: 2 mm 160
Haltekraft [N] o
Werkstlickdicke: 6 mm 200
Resthaltekraft [N] max. 0,3
Schmierung Lebensdauergeschmiert
Gewicht [g] 590
Normen 1S09409-1-50-4-M6
Signalgebermodell D-M9P
Anschlusstyp M8, 8-polig (Buchse)

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

SVC

N



Eigenschaften

Haltekraft

Das Haltekraftdiagramm zeigt den theoretischen Wert fir ein Stahlblech. Die

Haltekrafte variieren je nach Materialart und Form des Werkstlicks. Fiihren Sie

bitte mit den Werten aus dem Diagramm einen Haltetest durch.
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URCap

Einfache Programmierung

Durch die Verwendung der flr Universal-Roboter zertifizierten Software URCap wird die Programmierung erleichtert,
verschiedene Operationen intuitiv auszufliihren, sodass Sensorsignale einfach hinzugefligt werden kénnen.
Einfache Installation auf Handbediengeréaten. Kopieren Sie die URCap-Software auf ein USB-Speichermedium und

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

Handbediengerat

Steuerbox

A
[ -]

USB-Speichermedium®1
x1 Kundenseitig bereitzustellen
Roboterarm (Gespeicherte Kopie der URCap-Software)

Benutzeroberflache - Magnetgreifer

rsal Robots Graphical Programming Environment

L

> Advanced
1 ¥ Robot Program

SMC Magnet Gripper Unit
> Templates 2 = Hold & Check Signal : SMC Magnet Gr g RR
URC:
Select operation
%’rﬂgpgf.bm O HoLD ONLY NODE
- (@ HOLD AND CHECK SIGNAL NODE

O RELEASE ONLY NODE

O RELEASE AND CHECK SIGNAL NODE

Hold, follow by waiting for the hold position switch signal
. before proceeding to the next action.

-

Settings
Weight of the workpiece 0.0 kg

Monitor sensor signal

Hold position switch : @  Release position switch : @
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