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Unidad de pinza neumatica

para robots colaborativos

Robots colaborativos de YASKAWA Electric Corporation

Compatible con MOTOMAN-HC10/HC10DT [ ]’ Q
| bt -
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 precisidon gracias a su disefio con guia integrada
Con guia lineal de alta precision Se usa la guia lineal de mayor rigidez y precision.

REpEtitiVi dad : io u 0 1 m m MayOI' I'i g idez (comparado con el mismo tamafio del MHZ2 existente)

M Un tubo de suministro de aire y el cableado eléctrico permiten un uso sencillo
mediante la conexion del cable anexo.

M Electrovalvula, mecanismo de ajuste de la velocidad y detector magnético integrados

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

M Lista de componentes Brida de montaje para
el MOTOMAN-HC

Conector para el
MOTOMAN-HC

Lado del detector magnético

Conexion de
alimentacion
de aire

Cubierta
protectora

(Lado del detector)

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

Detector
magnético de
estado sélido
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Pinza
neumatica

Cubierta protectora
(Lado de la valvula)

Accesorio

Forma de pedido Especificaciones
C € Diametro [mm] 16
Aire

Fluido

JMHZ2-16 D-X7400B-HC10| - Aot Pabeefecto

Presién de trabajo [MPa]

Robot compatible Repetitividad [mm] +0.01
Numero de dedos 2
HC10 MOTOMAN-HC10 S 327
B Fuerza de prension X :
HC10DT MOTOMAN-HC10DT ) B Valor efectivo por dedo [N] | |nterno 435
# La brida suministrada varia en funcién Tipo de salida de C 4 — bos lad 0
de la ref. de producto. detector magnético arrera de apertura/cierre (ambos lados) [mm]
Peso [g] 720

Simbolo| Modelo de detector magnético | Tipo de salida
N D-M9N-5 NPN
P D-M9P-5 PNP

M Piezas incluidas: brida para montaje del robot, tubo de
conexionado, fijacion del cable, cable accesorio
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Seleccion del modelo

Fuerza de prension

@®Indicacion de la fuerza efectiva de prension

La fuerza de prensién 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
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Punto de prension

@ La pinza neumatica debe utilizarse de forma que el punto de prension de la pieza «L» y la cantidad de voladizo «H» estén dentro del rango

mostrado para cada presion de tra

bajo en las gréficas 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.

Amarre externo | | Amarre interno
— & ! ) 0.3 MPa
E DNZ ois MP? - - I
T r:':[ - \ofzo % 0.7 MPa - ] £ -
o 60 7 I berd f T ———
— I \% )<'\ < Rl o 0.6 MPa
L: 2 w0 i 5 40> 0.7 MPa"]
L NANN%N L N et
20 \\ N \\ S 20 \\@\/
00 20 40 60 80 100 120 O0 20 40 60 80 100 120
Punto de amarre L [mm] Punto de amarre L [mm]
Dimensiones
Orificio de montaje
JMHZ2-16D-X7400B-HC10-] ara montars com
Unidad de pinza neumatica para el brida (2 posiciones) Regulador de escape con silenciador
robot MOTOMAN-HC10 M5 x 0.8 prof. 8 8 Para ajuste de velocidad
I @80H7 (19%%°) 2.5 en el lado de apertura de los dedos
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| 3| - alimentacion de aire con silenciador
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de tubo aplicable: @ 4 | en el lado de cierre
o de los dedos
~ Orificio para perno [te)
de montaje de cubierta gg# s
T
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JN_IHZZ 16_D X7400,B_ HC10DT-[] Cuando estd cerrado 17 11
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i egulador de escape con
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