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Pinza neumatica

para robots colaborativos
FANUC CORPORATION

Compatible con CRX-10 (A, 10 (A/L

M Producto ligero y compacto con elevada fuerza de prension ' |
debido al funcionamiento con aire ‘

M Una pinza neumatica que proporciona una elevada rigidez y \
elevada precision gracias a su disefo integrado en la guia

Se usa la guia lineal de mayor rigidez y precision.

MayO I‘ I’I g Idez (comparado con el mismo tamafo del MHZ2 existente)

Con guia lineal de alta precision

Repetitividad: +0.01 mm

M Unicamente es necesario conectar 1 tubo de suministro de aire y un conector M8 para las sefales eléctricas.
M Electrovalvula, mecanismo de ajuste de la velocidad y detector magnético integrados
M Software plug-in FANUC CRX

M Una cubierta protectora dividida facilita el mantenimiento de la pinza neumatica
Te permite realizar el mantenimiento de la pinza neumatica sin necesidad de retirar la fijacion especifica del usuario

Brida de

M Lista de componentes montaje de Ia
serie CRX

Conector
serie CRX

Conexioén de
alimentacion

Cubierta protectora
(lado del detector)

Detector
magnético de
estado sélido

Mecanismo de ajuste de velocidad
con apertura/cierre de los dedos

Pinza neumatica Cubierta protectora

Accesorios (Lado de la valvula)

Forma de pedido Caracteristicas técnicas

Diametro [mm] 16

C € Fluido Aire
Accion Doble efecto

JMHZZ- 1 6 D—X74OO B_ CRX Presién de trabajo [MPa] 0.1a0.7
Repetitividad [mm] +0.01
Numero de dedos 2
Fuerza de prension Externa 32.7
Valor efectivo por dedo [N] | Interna 435
Carrera de apertura/cierre (ambos lados) [mm] 10
Peso [g] 430
Normas 1SO 9409-1-50-4-M6
Modelo de detector magnético D-M9N-5
Tipo de conector Conector M8 de 8 pins (hembra)

W Piezas incluidas: Tubo de conexionado (2 m), Tornillo de montaje,
Tornillo de posicionamiento

N



Seleccion del modelo

Fuerza de prension

@ Indicacion de la fuerza efectiva de prension

La fuerza de prension mostrada en las tablas siguientes representa la fuerza de prensién ejercida por cada uno de los dedos cuando todos los
dedos y adaptadores estan en contacto con la pieza. F = Empuje de un dedo

Fuerza externa de agarre Amarre interno (agarrando desde el interior)
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Punto de prensiéon

@® La pinza neumatica debe utilizarse de forma que el punto de prensién de la pieza «L» y la cantidad de voladizo «H» estén dentro del rango
mostrado para cada presién de trabajo en las graficas siguientes.
@ Si el punto de amarre de la pieza esta fuera de los limites de rango, puede reducirse la vida util de la pinza neumatica.
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Software Plug-in
FANUC CRX

Facil programacion
El plug-in especifico para la pinza neumatica de SMC permite visualizar la ventana de ajustes especificos y
ejecutar instrucciones dedicadas.
El software plug-in CRX se puede instalar facilmente insertando una memoria USB que contenga el software
(proporcionado por SMC) en el dispositivo de control.

R-30 (B Mini Plus Tableta TP

Robot FANUC
CRX-10 (A

< HIZ

Memoria USB
(Copia guardada del software plug-in FANUC CRX)

Pantalla del editor de TP de la tableta

[y

TG54 4
SMC Air Gripper : Close

el %
Select Operation -‘/iM

(@) CLOSE ONLY NODE

() CLOSE AND CHECK SIGNAL NODE

Close the gripper and proceed to the next action without checking the close
position switch signal.

Commissioning

m . ﬂ -

Monitor sensor signal

Open position switch : @ Close position switch : @
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Las caracteristicas pueden sufrir modificaciones sin previo aviso y sin obligacién por parte del fabricante.



