
Unifi cación de los dispositivos periféricos 
necesaria para accionar las pinzas

3 tipos de pinzas disponibles para uso con una variedad de piezas

Se puede usar con robots 
colaborativos de 12 empresas

Cambiador manual 
integrado como estándar

Consumo de aire reducido en hasta un 80 %

Serie RMHZ2

·  Permite cambiar 

fácilmente de 

herramienta y ahorra 

mano de obra

· Posibilidad de fijar las 

herramientas 

simplemente apretando 

los 2 pernos de fijación.

Serie RMHF2Serie RMHS3

Pinzas neumáticas para 
robots colaborativos

Perno de fijación

Regulador de caudal de escape con silenciador

Racor

Electroválvula

Detector magnético

Integrado

UNIVERSAL ROBOTS, OMRON/TECHMAN 

ROBOT, FANUC, YASKAWA Electric, Mitsubishi 

Electric, HAN’S ROBOT, KUKA, DOOSAN 

ROBOTICS, SIASUN, JAKA, AUBO, ABB

Producto con una electroválvula separada Producto unificado

S RMHZ2

Electroválvula

Electroválvula 

integrada

∗   El adaptador debe 

pedirlo el cliente 

por separado.

Se puede utilizar fácilmente conectando 1 tubo 

de suministro de aire y 1 cable eléctrico.

Modelo estándar Modelo de carrera largaModelo de 3 dedos

CAT.EUS160-7A-ES

Serie RMH�



Pinzas neumáticas para robots colaborativos    

Modelo estándar

Modelo de 3 dedos

Serie RMHZ2

Serie RMHS3

�Elevada rigidez y precisión al integrar 

la guía y el dedo.

�Con guía lineal de alta precisión

�Adecuado para prensión axial para piezas cilíndricas

Para el traslado de tubos de muestra

Para mover piezas 

grandes y pequeñas

Especificaciones

Fuerza de prensión∗1

Valor efectivo por dedo

Externa 54.2 N

Interna 72.2 N

Carrera de apertura/cierre (ambos lados) 14 mm

Peso 638 g∗2

Especificaciones

Fuerza de prensión∗1

Valor efectivo por dedo

Externa 118 N

Interna 130 N

Carrera de apertura/cierre (ambos lados) 8 mm

Peso 776 g∗2

p. 13

p. 19

∗1  La fuerza de prensión se mide a una presión de 0.5 MPa.

∗2   Es el valor excluyendo los pesos de la cubierta protectora 

y del cable del conector.

∗1  La fuerza de prensión se mide a una presión de 0.5 MPa.

∗2   Es el valor excluyendo los pesos de la cubierta protectora y del 

cable del conector.
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   Serie RMH�

Modelo carrera larga
Serie RMHF2

�La carrera larga de 64 mm es ideal para una variedad de piezas.

�Altura reducida en aprox. 35 %

(en comparación con el modelo estándar)

�Sensor de posición del actuador montable

Para selección 
de piezas

Especificaciones

Fuerza de prensión∗1

Valor efectivo por dedo
90 N

Carrera de apertura/cierre (ambos lados) 64 mm

Peso 945 g∗2

138 mm

Carrera 
14 mm

Carrera 
64 mm

89.3 
mm

48.7 mm

Reducido 
en

∗1  La fuerza de prensión se mide a una presión de 0.5 MPa.

∗2   Es el valor excluyendo los pesos de la cubierta protectora 

y del cable del conector.

RMHZ2 RMHF2

adad dddeee pipipiezezezasasas.

RMHZ2 RMHF2

p. 25
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�Montaje y mantenimiento más sencillo
¡Cubierta protectora dividida para facilitar el mantenimiento de la pinza neumática

¡Estándares: ISO 9409-1-50-4-M6

�Sencillo cambio de herramienta con el cambiador manual

Reducido trabajo de montaje y mantenimiento

Regulador de caudal 

de escape con silenciador

Pinza neumática 

de apertura paralela

Electroválvula de 3 vías

Cambiador manual

Cubierta protectora

Conexión instantáneaConector de cableado eléctrico

Detector magnético

Modelo estándar Modelo de 3 dedos Modelo carrera larga

Pinzas neumáticas para robots colaborativos  Serie RMH�

p. 13 p. 19 p. 25
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�Se puede montar un sensor de posición 

del actuador en el RMHF2. (opcional)

(Fabricante del robots colaborativos: Compatible con robots 

de UNIVERSAL ROBOTS y FANUC CORPORATION)

Posibilidad de medir y discriminar 

la longitud de la pieza.

¡ Detección de la posición de la carrera 

mediante una señal analógica.

¡Repetitividad: 0.1 mm

Cubierta protectora

Equivalente a D-MP050A

Pinzas neumáticas para robots colaborativos  Serie RMH�

050A

Modelo estándar 

Serie RMHZ2 

Modelo de 3 dedos 

Serie RMHS3 

Modelo de carrera larga 

Serie RMHF2 

Número de dedos 2 3 2

Fuerza de 

prensión

Fuerza externa de prensión [N] 54.2 118 90

Fuerza interna de prensión [N] 72.2 130 90

Carrera de apertura/cierre (ambos lados) [mm] 14 8 64

Diámetro de conexionado [mm] 4 4 4

Peso [g] 638 776 945

Opciones

Cubierta protectora � � �

Cable del conector � � �

Sensor de posición del actuador — — �

Válvula integrada � � �

Cambiador manual � � �

Software plug-in � � �

Fabricante de robots compatible 12 empresas 12 empresas 12 empresas

Variaciones de la serie

Producto con una electroválvula separada

�Consumo de aire reducido en hasta un 80 %

Producto unificado

Electroválvula integrada

El consumo de aire se puede reducir, 

ya que no se requiere una gran 

longitud de conexionado.

Electroválvula

Reducción del consumo de aire

RMHZ2 80 %

RMHS3 60 %

RMHF2 20 %

· El consumo de aire se reduce signifi cativamente en comparación con la situación en la que la 

electroválvula se instala por separado para el mismo tipo de modelo.

Reducción del consumo de aire por modelo

(Por carrera)

∗ Condiciones
·  Diám. int. de conexionado: Ø 2.5 mm
·  Longitud del conexionado: 2 m
·  Número de tuberías: 2
·  Presión de alimentación: 0.5 MPa
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Opciones

Compatible con los robots de 12 fabricantes de robots

Software plug-in

UNIVERSAL ROBOTS YASKAWA Electric

OMRON/TECHMAN ROBOT

Cubiertas protectoras Cable del conector

UNIVERSAL ROBOTS, OMRON/TECHMAN ROBOT, FANUC, YASKAWA Electric, Mitsubishi Electric, HAN’S ROBOT, KUKA, 

DOOSAN ROBOTICS, SIASUN, JAKA, AUBO, ABB

Compatible con robots de UNIVERSAL ROBOTS, OMRON Corporation/TECHMAN ROBOT, 

FANUC CORPORATION y YASKAWA Electric Corporation

Para los robots aplicables, consulta la pág. 32.

Pantalla de programación de la pinza neumática

Pantalla de programación de la pinza neumática

URCap Kit Plug and Play de YASKAWA

TMComponent

FANUC

Pantalla del editor de la tableta TP Pantalla de programación de la consola

CRX Plug-in

Pinzas neumáticas para robots colaborativos  Serie RMH�

Para RMHZ2 Para RMHS3 Para RMHF2
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Serie RMH�
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Serie RMH� 

Selección del modelo

RMHZ2-20D   Fuerza externa de prensión
Directrices para la selección de la fuerza de prensión en función de la masa de la piezaMasa de la pieza: 0.2 kg

Punto de prensión: 30 mm

Presión de trabajo: 0.2 MPa

¡Si se usa el modelo RMHZ2-20D
El punto de intersección entre la distancia al punto de prensión L = 30 mm 

y una presión de 0.2 MPa proporciona una fuerza de prensión de 20 N.

¡Dado que una fuerza de prensión de 20 N satisface 

la fuerza de prensión requerida de 19.6 N o más, la 

pieza se puede trasladar con el modelo RMHZ2-20D.

Comprueba las condiciones. Calcula la fuerza de prensión requerida. Comprueba si es posible o no el traslado a partir del gráfi co de fuerza de prensión.

Ejemplo

Método de prensión: 

Prensión externa

Procedimiento de selección

Comprueba la fuerza de prensión.

Comprueba la fuerza efectiva de prensión. Comprueba el punto de prensión. Comprueba la fuerza externa sobre los dedos.Paso 1 Paso 2 Paso 3

Paso 1

Esquema explicatorio del cálculo de la fuerza de prensión

Durante el amarre de una pieza como la de la fi gura 

de la izquierda y con las siguientes defi niciones:

F : Fuerza de prensión [N]

μ :  Coefi ciente de fricción entre los dedos y la pieza

m : Masa de la pieza [kg]

g : Aceleración gravitacional (= 9.8 m/s2) 

mg : Peso de la pieza [N]

las condiciones en las que la pieza no se caerá son

2 x μF > mg

y, por tanto,

         mg
F > ———
        2 x μ

Si «a» es el factor de seguridad, «F» viene 

determinado por la siguiente fórmula:

         mg
F = ——— x a
        2 x μ

Número de dedos

«Fuerza de prensión al menos 5 a 10 veces superior al peso de la pieza»

·  Las «al menos 5 a 10 veces superior al peso de la pieza» recomendadas por SMC se calculan con un margen 

de «a» = 2, que permite soportar los impactos que se producen durante el traslado por robots colaborativos, etc.

5 x Peso de la pieza

(∗) ·  Incluso en el caso de que el coefi ciente de fricción sea superior a μ = 0 . 2 , o el número de dedos es 3 , por motivos de seguridad, SMC 

recomienda elegir pinzar con una fuerza de prensión entre 5 y 10 veces superior al peso de la pieza que se va a manipular.

·  Este producto tiene un margen menor que nuestras pinzas estándares, ya que está diseñado para uso con un robot colaborativo (aceleración 

1000 mm/s2, velocidad 250 mm/s). No obstante, el margen de la fuerza de prensión debe incrementarse en los siguientes casos.

·  Para fuertes aceleraciones o impactos que superen los valores anteriores, será necesario prever un margen suplementario.

·  Si las superfi cies de contacto entre el dedo y la pieza son reducidas, incluso aunque la fuerza de prensión sea 5 a 10 veces superior al peso de la pieza, 

existe riesgo de caída de la pieza. Se recomienda usar un material con un elevado coefi ciente de fricción como el caucho para el extremo del dedo.

·  Para comprobar si es posible trasladar una pieza en las condiciones reales (por ejemplo, forma del dedo, material, método de prensión, valor 

de aceleración y condiciones ambientales), el cliente debe llevar a cabo una prueba de traslado de piezas.

¡Aunque las condiciones varían en función del 
coefi ciente de fricción entre el adaptador y la pieza, 
así como en función de la forma de la pieza, realiza 
el ajuste de modo que la fuerza de prensión sea al 
menos 5 a 10 veces(∗1) superior al peso de la pieza.
∗1   Para más información, consulta el esquema explicatorio 

del cálculo de la fuerza de prensión.

¡Si, durante la traslación de la pieza, cabe esperar una gran 
aceleración o impacto, debe proporcionarse un margen mayor 
de fuerza.

Ejemplo)  Para que la fuerza de prensión sea al menos 

10 veces mayor que el peso de la pieza:

Fuerza de prensión requerida = 0.2 kg x 10 x 9.8 m/s2 ≈ 19.6 N o más

0
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0.2 MPa

0.3 MPa

0.4 MPa

0.5 MPa

0.6 MPa

0.1 MPa

30

Si μ = 0.2 Si μ = 0.1

           mg
F = ———— x 2
        2 x 0.2

   = 5 x mg

           mg
F = ———— x 2
        2 x 0.1

   = 10 x mg

mg

μF

F F

μF

Comprueba si se puede trasladar una pieza 

10 x Peso de la pieza
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Selección del modelo  Serie RMH� 

La fuerza de prensión mostrada en los gráfi cos representa la fuerza de prensión ejercida por cada uno de los dedos cuando todos los dedos y 

adaptadores están en contacto con la pieza.

F = Empuje de un dedo

¡ La pinza neumática debe utilizarse de forma que el punto de prensión de la pieza «L» y la cantidad de voladizo «H» estén dentro del rango mostrado 

para cada presión de trabajo en las gráfi cas siguientes.

¡Si el punto de prensión de la pieza está fuera de los límites de rango, puede reducirse la vida útil de la pinza neumática.

Fuerza externa de prensión

Amarre externo

Fuerza interna de prensión

Amarre interno

Comprueba si se puede trasladar una pieza/RMHZ2

Comprueba la fuerza efectiva de prensión.

Comprueba el punto de prensión.

Paso 1

Paso 2

Estado de prensión externa

Estado de prensión interna

F

F

L

F

F

L
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Serie RMH� 

La fuerza de prensión mostrada en los gráfi cos representa la fuerza de prensión ejercida por cada uno de los dedos cuando todos los dedos y adaptadores 

están en contacto con la pieza.

F = Empuje de un dedo

La distancia al punto de prensión de la pieza debe estar dentro de los rangos de fuerza de prensión proporcionados para cada presión en los gráfi cos de 

fuerza efectiva de prensión (Paso 1).

Si el punto de prensión de la pieza está fuera de los rangos indicados, se aplicará una carga excesiva sobre la sección deslizante de los dedos, pudiendo 

reducirse la vida útil del producto.

Fuerza externa de prensión

Fuerza interna de prensión

Comprueba si se puede trasladar una pieza/RMHS3

Comprueba la fuerza efectiva de prensión.

Comprueba el punto de prensión.

Paso 1

Paso 2

Estado de prensión externa

Estado de prensión interna

Estado de prensión externa

Estado de prensión interna
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Selección del modelo  Serie RMH� 

La fuerza de prensión mostrada en el gráfi co representa la fuerza de prensión ejercida por cada uno de los dedos cuando todos los dedos y adaptadores 

están en contacto con la pieza.

F = Empuje de un dedo

Prensión externa/interna

Comprueba si se puede trasladar una pieza/RMHF2

Comprueba la fuerza efectiva de prensión.Paso 1

Estado de prensión externa

Estado de prensión interna

La pinza neumática debe utilizarse de forma que el punto de prensión de la pieza «L» y la cantidad de voladizo «H» estén dentro del rango mostrado para 

cada presión de trabajo en las gráfi cas siguientes.

Si el punto de prensión de la pieza está fuera de los límites de rango, puede reducirse la vida útil de la pinza neumática.

Amarre externo

Amarre interno

Comprueba el punto de prensión.Paso 2

Estado de prensión externa

Estado de prensión interna
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Fv

Mp
L L

Fp

Mr

Fp

My

L

Fy

Serie RMH� 

Comprueba si se puede trasladar una pieza 

Comprueba la fuerza externa sobre los dedos.Paso 3

Modelo

Momento/carga máx. admisible∗1, ∗2

Carga vertical Momento flector Momento flector lateral Momento torsor

Fvmax [N] Mpmax [N·m] Mymax [N·m] Mrmax [N·m]

RMHZ2-20 176 2.1 2.1 4.2

RMHF2-16 176 1.4 1.4 2.8

∗1  Si la pinza se usa para mover piezas, se generan fuerzas de inercia en los fi nales de carrera. Estas fuerzas han de ser tenidas en cuenta. Ten en 

cuenta el índice de aceleración.

∗2  Asegúrate de que los momentos y las cargas sean iguales o inferiores a los valores admisibles.

∗  Al combinar un momento y una carga vertical, asegúrate de que el factor de carga sea 1 o menos según la ecuación siguiente.

Fv/Fvmax + Mp/Mpmax + My/Mymax + Mr/Mrmax ≤ 1 (Factor de carga)

∗   La definición de momento anterior no se aplica a la serie RMHS. Tras confirmar el peso de la pieza y la fuerza de prensión, comprueba si es posible 

trasladar la pieza usando el dispositivo real.

Para el modelo RMHZ2 y RMHF2

∗   Los valores admisibles de la tabla son diferentes de los de la pinza neumática de unidad individual. Para más información sobre pinzas neumáticas de 

unidades individuales, consulta los catálogos de los productos estándar JMHZ2-20D y MHF2-16D2.
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Pinza neumática para robots colaborativos

Modelo estándar

Serie RMHZ2
Forma de pedido

q

RMHZ2 20D

w

P

e r t y

NO D E

q Robot compatible

Consulta la «Tabla 1. Lista de robots compatibles».

e Opción de válvula

— O C

Modelo básico Normalmente abierta Normalmente cerrado

r Cable de conexión del robot

— Con cable con conector

N Sin cable de conexión

w Selección de detector

N Detector magnético (NPN)

P Detector magnético (PNP)

t Cubierta protectora

—
Sin cubierta 

protectora

D
Con cubierta 

protectora

y Cambiador manual

E Con conjunto de placa principal

F Sin conjunto de placa principal

Consulta la página 32 para ver cómo montar el cambiador manual.

El conjunto de placa principal es necesario para montar la 

pinza en el robot. Además, si se monta el conjunto de la placa 

principal en el robot, se pueden usar diferentes modelos de 

herramientas con el robot.

Clientes que ya tienen un conjunto de placa principal pueden 

seleccionar la opción «F» (Sin conjunto de placa principal).
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Pinza neumática para robots colaborativos
Modelo estándar  Serie RMHZ2

Tabla 1. Lista de robots compatibles

Símbolo de 

identificación

Selección 

de detector

Fabricante 

del robot
Modelo compatible

Salida 

digital

Polaridad 

de válvula

011 P
UNIVERSAL 

ROBOTS

UR3e

PNP −COM
UR5e

UR10e

UR16e

021 N

OMRON/

TECHMAN 

ROBOT

TM5

NPN +COMTM12

TM14

031
N Mitsubishi 

Electric∗1

MELFA ASSISTA 

(RV-5AS-D)

NPN +COM

P PNP −COM

041
N

YASKAWA 

Electric∗1

MOTOMAN-HC10
NPN +COM

P PNP −COM

042
N

MOTOMAN-HC10DT
NPN +COM

P PNP −COM

043

N
MOTOMAN-HC10(S)DTP

NPN +COM
MOTOMAN-HC20(S)DTP

P
MOTOMAN-HC10(S)DTP

PNP −COM
MOTOMAN-HC20(S)DTP

051 P FANUC

CRX-5iA

PNP −COM
CRX-10iA(L)

CRX-20iA

CRX-25iA

061 P KUKA
LBR-iiwa (Brida media: I/O 

neumáticas únicamente)
PNP −COM

071 P
DOOSAN 

ROBOTICS

H2017

PNP −COM

H2515

M0609

M0617

M1013

M1509

Símbolo de 

identificación

Selección 

de detector

Fabricante del 

robot
Modelo compatible

Salida 

digital

Polaridad 

de válvula

081 P SIASUN

SCR3

PNP −COM

SCR5

GCR3-620

GCR5-910

GCR10-1300

GCR14-1400

GCR20-1100

091

N

JAKA

JAKA Zu3

NPN +COMJAKA Zu7

JAKA Zu12

P

JAKA Zu3

PNP −COMJAKA Zu7

JAKA Zu12

101 N AUBO

AUBO-i3

NPN +COMAUBO-i5

AUBO-i10

111 P HAN'S ROBOT

E03

PNP −COME05

E10

121 P ABB Gofa PNP −COM

∗1   Si se selecciona un producto de Mitsubishi Electric Corporation o YASKAWA Electric Corporation, se incluye una brida específica. Para más 

información, consulta la p. 33.

∗  Consulta con tu oficina de ventas más cercana para la compatibilidad con robots no enumerados en la lista de robots compatibles.
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Serie RMHZ2

Especifi caciones

Especifi caciones de la válvula

Especifi caciones del solenoide

Especifi caciones de los detectores magnéticos

Elemento Especifi cación

Común

Normas Conforme con las normas ISO 9409-1-50-4-M6∗1

Fluido Aire

Presión de trabajo 0.1 a 0.7 MPa

Temperaturas ambiente y de fl uido -10 a 50 °C∗2

Repetitividad ±0.01 mm

Frecuencia máx. de trabajo 120 C.P.M.

Lubricante No requerida

Acción Doble efecto

Fuerza de prensión

Valor efectivo por dedo

Externa 54.2 N∗3

Interna 72.2 N∗3

Carrera de apertura/cierre (ambos lados) 14 mm

Peso 638 g∗4

Tipo de conector M8, 8 pins (macho)

Conexión (P) de alimentación de presión de aire Conexión instantánea (Ø 4)

Tensión de alimentación 24 VDC ±10 %∗2

Electroválvula Modelo V114

Detector magnético Modelo D-M9N/D-M9P

Regulador de caudal 

de escape
Modelo ASN2-M5-X937

∗1  Robots con un estándar de montaje del efector fi nal diferente están equipados con una brida de montaje específi ca. (Véase la p. 14)

∗2   Únicamente si el robot compatible es el LBR-iiwa de KUKA, la tensión de alimentación es 24 VDC (-15 %/+20 %) y la temperatura máx. de trabajo es 40 °C.

∗3  Son los valores en el centro de la carrera cuando la presión es 0.5 MPa y la distancia al punto de prensión L es 20 mm.

∗4  Es el valor excluyendo los pesos de la cubierta protectora y del cable del conector.

Temperatura de trabajo -10 a 50 °C (40 °C∗1) Sin congelación

Accionamiento manual Pulsador sin enclavamiento

Posición de montaje Cualquiera (basado en la posición de montaje de la pinza)

Protección A prueba de polvo

∗1  Para el símbolo de identifi cación de robot 061P

Tensión nominal de la bobina 24 VDC

Fluctuación de tensión admisible -10 a +10 % (-15 % a +20 %∗1)

Consumo de potencia 0.4 W (0.55 W∗1)

Supresor de picos de tensión Varistor

∗1  Para el símbolo de identifi cación de robot 061P

Tipo de salida NPN/PNP (dependiendo de los robots)

Tensión de alimentación 24 VDC

Consumo de corriente 10 mA o menos

Tensión de carga 28 VDC o menos (NPN)

Corriente de carga 40 mA o menos

Caída de tensión interna 0.8 V o inferior a 10 mA (2 V o inferior a 40 mA)

Corriente de fuga 100 μA máx. a 24 VDC

Para obtener más información sobre la selección de modelo usando la «fuerza de prensión» y el «punto de prensión» efectivos, consulta la página 8.
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Pinza neumática para robots colaborativos
Modelo estándar  Serie RMHZ2

Lista de componentes

Lista de repuestos

Descripción Referencia Piezas incluidas

Conjunto de pinza RMH-A13-01 q

Cubierta RMH-A13-08 t, Tornillo de montaje

Brida específi ca

Mitsubishi Electric: 031N, 031P JMHZ-A16-X7400-BRK-01 Brida específi ca, Perno de montaje

YASKAWA Electric: 041N, 041P JMHZ-A16-X7400-BRK-02
Brida específi ca, Perno de montaje

YASKAWA Electric: 042N, 042P JMHZ-A16-X7400-BRK-03

Conjunto de detector 

magnético∗1

PNP RMH-A00-05-P
y

NPN RMH-A00-05-N

Electroválvula de 3 vías

Normalmente abierto∗2 V124-5MOU

w
Normalmente cerrado V114-5MOU

KUKA 

061P

Normalmente abierto∗2, ∗3 V114-5MOU-X647

Normalmente cerrado∗3 V124-5MOU-X647

Conjunto de placa 

principal

Diferente de lo siguiente RMH-A00-09-A

u

Símbolo de identifi cación

071P, 081P, 101N
RMH-A00-09-B

Símbolo de identifi cación

091N, 091P, 121P
RMH-A00-09-C

Cable del conector Consulta la página 32.

Conjunto de placa de conexionado∗2 RMH-A00-06 Placa de conexionado, perno de montaje, junta tórica

Conexión instantánea KQ2S04-M5N r

Regulador de caudal de escape con silenciador ASN2-M5-X937 e

∗1   Un conjunto de detector magnético es un conjunto en el que se integran 2 detectores magnéticos en una única pieza. La sustitución de un detector 

magnético, se sustituye una unidad de conjunto de detector magnético. No se pueden sustituir un detector magnético individual.

∗2  Si se instala una válvula normalmente abierta, se requiere un conjunto de placa de conexionado. Para más detalles consulta el manual de funcionamiento.

∗3  Si se usa un modelo de KUKA, hay una electroválvula de 3 vías disponible bajo demanda.

N.º Descripción

1 Conjunto de pinza

2 Electroválvula de 3 vías

3
Regulador de caudal de escape 

con silenciador

4 Conexión instantánea

5 Cubierta

6 Conjunto de detector magnético

7
Cambiador manual

(Conjunto de placa principal)

w

q

r
e

u

y

t
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Serie RMHZ2

Dimensiones

Con cubierta protectora montada

∗   Para los robots colaborativos de Mitsubishi Electric Corporation y YASKAWA Electric Corporation se requiere una brida de montaje específica. Para más 

información, consulta la p. 33.

17

Orifi cio para el perno de montaje de la placa principal (4 posiciones) para M6

Perno de montaje de fi jación (M5 x 0.8) (2 posiciones)

p
ro

f.
 5

4 x M5 x 0.8 prof. de rosca 10

Orifi cio preparado Ø 4.3 pasante

4 x M4 x 0.7 pasante

(Rosca de montaje del adaptador)

4 x M3 x 0.5 prof. de rosca 5.5

Para montaje de cubierta 

protectora (4 posiciones)



Cómo usar los orificios roscados en el cuerpo Forma de montaje del acoplamiento

Orifi cio roscado en el cuerpo

�Roscado en el cuerpo

Perno aplicable: M5 x 0.8

Par de apriete: 2.7 a 3.3 N·m

Profundidad máx. de tornillo: 10 mm

�Orifi cios pasantes a través del cuerpo

Perno aplicable: M4 x 0.7

Par de apriete: 1.35 a 1.65 N·m

Asegúrate de montar los 

adaptadores en los dedos con 

el par de apriete mostrado en 

la tabla siguiente usando 

pernos, etc. para las roscas 

hembra de los dedos.

Tornillo aplicable Par de apriete [N·m]

M4 x 0.7 1.35 a 1.65

Manipulación

Precaución
Se usa la guía de trayectoria fi nita en la parte del dedo 

del actuador. Con ella, cuando existe una inercia 

causada por los movimientos o la rotación al actuador, 

la bola de acero se moverá hacia un lado y esto causará 

una gran resistencia y reducirá la exactitud. Cuando 

hay inercias causadas por movimientos o rotaciones al 

actuador, utiliza el dedo para la carrera completa.

Entorno de trabajo

Precaución
Ten cuidado con la capacidad anticorrosión de la 

sección de la guía lineal.

El acero inoxidable martensítico se usa para la guía del cuerpo. 

No obstante, la capacidad anticorrosión de este nivel es inferior a 

la del acero inoxidable austenítico. En particular, se puede 

generar óxido en entornos en los que las gotas de agua se 

puedan adherir al producto debido a la condensación, etc.

1.  Evita rayar o hacer muescas en la pinza neumática 

dejándola caer o golpeándola durante el montaje.

La más mínima deformación podría causar una imprecisión o 

un fallo de funcionamiento.

1.  Cuando montes el adaptador, aprieta el tornillo 

dentro del rango de par especifi cado.

El apriete a un par superior al límite especificado podría 

causar un funcionamiento defectuoso, mientras que un apriete 

insufi ciente puede provocar deslizamiento o caída.

10

Lee detenidamente las siguientes instrucciones antes de usar los productos. Consulta las normas 
de seguridad en la contraportada. Para más detalles sobre las precauciones de la pinza neumática 
y del detector magnético, consulta las «Precauciones en el manejo de productos SMC» y el 
«Manual de funcionamiento» en la web de SMC: https://www.smc.eu

Serie RMHZ2
Precauciones específi cas del producto

18
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Pinza neumática para robots colaborativos

Modelo de 3 dedos

Serie RMHS3
Forma de pedido

t Cubierta protectora

—
Sin cubierta 

protectora

D
Con cubierta 

protectora

q

RMHS3 40D

w

P

e r t y

ENO D

y Cambiador manual

E Con conjunto de placa principal

F Sin conjunto de placa principal

Consulta la página 32 para ver cómo montar el cambiador manual.

El conjunto de placa principal es necesario para montar la 

pinza en el robot. Además, si se monta el conjunto de la placa 

principal en el robot, se pueden usar diferentes modelos de 

herramientas con el robot.

Clientes que ya tienen un conjunto de placa principal pueden 

seleccionar la opción «F» (Sin conjunto de placa principal).

q Robot compatible

Consulta la «Tabla 1. Lista de robots compatibles».

e Opción de válvula

— O C

Modelo básico Normalmente abierta Normalmente cerrado

r Cable de conexión del robot

— Con cable con conector

N Sin cable de conexión

w Selección de detector

N Detector magnético (NPN)

P Detector magnético (PNP)
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Pinza neumática para robots colaborativos
Modelo de 3 dedos  Serie RMHS3

Tabla 1. Lista de robots compatibles

Símbolo de 

identificación

Selección 

de detector

Fabricante del 

robot
Modelo compatible

Salida 

digital

Polaridad 

de válvula

011 P
UNIVERSAL 

ROBOTS

UR3e

PNP −COM
UR5e

UR10e

UR16e

021 N

OMRON/

TECHMAN 

ROBOT

TM5

NPN +COMTM12

TM14

031
N Mitsubishi 

Electric∗1

MELFA ASSISTA

(RV-5AS-D)

NPN +COM

P PNP −COM

041
N

YASKAWA 

Electric∗1

MOTOMAN-HC10
NPN +COM

P PNP −COM

042
N

MOTOMAN-HC10DT
NPN +COM

P PNP −COM

043

N
MOTOMAN-HC10(S)DTP

NPN +COM
MOTOMAN-HC20(S)DTP

P
MOTOMAN-HC10(S)DTP

PNP −COM
MOTOMAN-HC20(S)DTP

051 P FANUC

CRX-5iA

PNP −COM
CRX-10iA(L)

CRX-20iA

CRX-25iA

061 P KUKA

LBR-iiwa

(Brida media: 

I/O neumáticas únicamente)

PNP −COM

071 P
DOOSAN 

ROBOTICS

H2017

PNP −COM

H2515

M0609

M0617

M1013

M1509

Símbolo de 

identificación

Selección 

de detector

Fabricante del 

robot
Modelo compatible

Salida 

digital

Polaridad 

de válvula

081 P SIASUN

SCR3

PNP −COM

SCR5

GCR3-620

GCR5-910

GCR10-1300

GCR14-1400

GCR20-1100

091

N

JAKA

JAKA Zu3

NPN +COMJAKA Zu7

JAKA Zu12

P

JAKA Zu3

PNP −COMJAKA Zu7

JAKA Zu12

101 N AUBO

AUBO-i3

NPN +COMAUBO-i5

AUBO-i10

111 P HAN'S ROBOT

E03

PNP −COME05

E10

121 P ABB Gofa PNP −COM

∗1   Si se selecciona un producto de Mitsubishi Electric Corporation o YASKAWA Electric Corporation, se incluye una brida específica. Para más 

información, consulta la p. 33.

∗  Consulta con tu oficina de ventas más cercana para la compatibilidad con robots no enumerados en la lista de robots compatibles.
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Serie RMHS3

Especifi caciones

Especifi caciones de la válvula

Especifi caciones del solenoide

Especifi caciones de los detectores magnéticos

Elemento Especifi cación

Común

Normas Conforme con las normas ISO 9409-1-50-4-M6∗1

Fluido Aire

Presión de trabajo 0.1 a 0.6 MPa

Temperaturas ambiente y de fl uido -10 a 50 °C∗2

Repetitividad ±0.01 mm

Frecuencia máx. de trabajo 60 C.P.M.

Lubricante No requerida

Acción Doble efecto

Fuerza de prensión

Valor efectivo por dedo

Externa 118 N∗3

Interna 130 N∗3

Carrera de apertura/cierre (ambos lados) 8 mm

Peso 776 g∗4

Tipo de conector M8, 8 pins (macho)

Conexión (P) de alimentación de presión de aire Conexión instantánea (Ø 4)

Tensión de alimentación 24 VDC ±10 %∗2

Electroválvula Modelo V114

Detector magnético Modelo D-M9N/D-M9P

Regulador de caudal 

de escape
Modelo ASN2-M5-X937

∗1  Robots con un estándar de montaje del efector fi nal diferente están equipados con una brida de montaje específi ca. (Consulta la pág. 20.)

∗2   Únicamente si el robot compatible es el LBR-iiwa de KUKA, la tensión de alimentación es 24 VDC (-15 %/+20 %) y la temperatura máx. de trabajo es 40 °C.

∗3  Son los valores en el centro de la carrera cuando la presión es 0.5 MPa y la distancia al punto de prensión L es 30 mm.

∗4  Es el valor excluyendo los pesos de la cubierta protectora y del cable del conector.

Temperatura de trabajo -10 a 50 °C (40 °C∗1) Sin congelación

Accionamiento manual Pulsador sin enclavamiento

Posición de montaje Cualquiera (basado en la posición de montaje de la pinza)

Protección A prueba de polvo

∗1  Para el símbolo de identifi cación de robot 061P

Tensión nominal de la bobina 24 VDC

Fluctuación de tensión admisible -10 a +10 % (-15 % a +20 %∗1)

Consumo de potencia 0.4 W (0.55 W∗1)

Supresor de picos de tensión Varistor

∗1  Para el símbolo de identifi cación de robot 061P

Tipo de salida NPN/PNP (dependiendo de los robots)

Tensión de alimentación 24 VDC

Consumo de corriente 10 mA o menos

Tensión de carga 28 VDC o menos (NPN)

Corriente de carga 40 mA o menos

Caída de tensión interna 0.8 V o inferior a 10 mA (2 V o inferior a 40 mA)

Corriente de fuga 100 μA máx. a 24 VDC

Para obtener más información sobre la selección de modelo usando la «fuerza de prensión» y el «punto de prensión» efectivos, consulta la página 9.
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Pinza neumática para robots colaborativos
Modelo de 3 dedos  Serie RMHS3

Lista de componentes

Lista de repuestos

Descripción Referencia Piezas incluidas

Conjunto de pinza RMH-A26-01 q

Cubierta RMH-A26-08 t, Tornillo de montaje

Brida específi ca

Mitsubishi Electric: 031N, 031P JMHZ-A16-X7400-BRK-01 Brida específi ca, Perno de montaje

YASKAWA Electric: 041N, 041P JMHZ-A16-X7400-BRK-02
Brida específi ca, Perno de montaje

YASKAWA Electric: 042N, 042P JMHZ-A16-X7400-BRK-03

Conjunto de detector 

magnético∗1

PNP RMH-A00-05-P
y

NPN RMH-A00-05-N

Electroválvula de 3 vías

Normalmente abierto∗2 V124-5MOU

w
Normalmente cerrado V114-5MOU

KUKA 

061P

Normalmente abierto∗2, ∗3 V114-5MOU-X647

Normalmente cerrado∗3 V124-5MOU-X647

Conjunto de placa 

principal

Diferente de lo siguiente RMH-A00-09-A

u

Símbolo de identifi cación 071P, 

081P, 101N
RMH-A00-09-B

Símbolo de identifi cación 091N, 

091P, 121P
RMH-A00-09-C

Cable del conector Consulta la página 32.

Conjunto de placa de conexionado∗2 RMH-A00-06 Placa de conexionado, perno de montaje, junta tórica

Conexión instantánea KQ2S04-M5N r

Regulador de caudal de escape ASN2-M5-X937 e

∗1   Un conjunto de detector magnético es un conjunto en el que se integran 2 detectores magnéticos en una única pieza. La sustitución de un detector 

magnético, se sustituye una unidad de conjunto de detector magnético. No se pueden sustituir un detector magnético individual.

∗2  Si se instala una válvula normalmente abierta, se requiere un conjunto de placa de conexionado. Para más detalles consulta el manual de funcionamiento.

∗3  Si se usa un modelo de KUKA, hay una electroválvula de 3 vías disponible bajo demanda.

N.º Descripción

1 Conjunto de pinza

2 Electroválvula de 3 vías

3
Regulador de caudal de escape 

con silenciador

4 Conexión instantánea

5 Cubierta

6 Conjunto de detector magnético

7
Cambiador manual

(Conjunto de placa principal)

w

q

r

e

u

y
t
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52.5

Cuando está abierto 14

Cuando está cerrado 10

Con cubierta protectora montada

Perno de montaje de fi jación (M5 x 0.8) 

(2 posiciones)

p
ro

f.
 5

Orifi cio para el perno de montaje de la 

placa principal (4 posiciones) para M6

6 x M4 x 0.76 x M4 x 0.7

(Rosca de montaje del adaptador)(Rosca de montaje del adaptador)

4 x M3 x 0.5 prof. de rosca 5

Para montaje de cubierta 

protectora (3 posiciones)

Serie RMHS3

Dimensiones

∗   Para los robots colaborativos de Mitsubishi Electric Corporation y YASKAWA Electric Corporation se requiere una brida de montaje específica. Para más 

información, consulta la p. 33.
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Forma de montaje del acoplamiento

1.  Evita rayar o hacer muescas en la pinza neumática 

dejándola caer o golpeándola durante el montaje.

La más mínima deformación podría causar una imprecisión o 

un fallo de funcionamiento.

2.  Cuando montes el adaptador, aprieta el tornillo 

dentro del rango de par especifi cado.

El apriete a un par superior al límite especificado podría 

causar un funcionamiento defectuoso, mientras que un apriete 

insufi ciente puede provocar deslizamiento o caída.

Al montar el accesorio, 

asegúrate de usar tornillos 

M4 x 0.7 y un par de apriete 

de 1.35 a 1.65 N·m.

Lee detenidamente las siguientes instrucciones antes de usar los productos. Consulta las 
normas de seguridad en la contraportada. Para más detalles sobre las precauciones de la 
pinza neumática y del detector magnético, consulta las «Precauciones en el manejo de 
productos SMC» y el «Manual de funcionamiento» en la web de SMC: https://www.smc.eu

Serie RMHS3
Precauciones específi cas del producto

Rosca hembra para 

montaje de accesorio
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Pinza neumática para robots colaborativos

Modelo carrera larga

Serie RMHF2
Forma de pedido

q Robot compatible

Consulta la «Tabla 1. Lista de robots compatibles».

e Opción de válvula

— O C

Modelo básico Normalmente abierta Normalmente cerrado

r Cable de conexión del robot

— Con cable con conector

N Sin cable de conexión

t Cubierta protectora

—
Sin cubierta 

protectora

D
Con cubierta 

protectora

q

RMHF2 16D2

w

P

e r t y

N DO E

y Cambiador manual

E Con conjunto de placa principal

F Sin conjunto de placa principal

Consulta la página 32 para ver cómo montar el cambiador manual.

El conjunto de placa principal es necesario para montar la 

pinza en el robot. Además, si se monta el conjunto de la placa 

principal en el robot, se pueden usar diferentes modelos de 

herramientas con el robot.

Clientes que ya tienen un conjunto de placa principal pueden 

seleccionar la opción «F» (Sin conjunto de placa principal).

w Selección de detector

N Detector magnético (NPN)

P Detector magnético (PNP)

A Sensor de posición del actuador (D-MP)
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Pinza neumática para robots colaborativos
Modelo carrera larga  Serie RMHF2

Tabla 1. Lista de robots compatibles

Símbolo de 

identificación

Selección 

de detector

Fabricante del 

robot
Modelo compatible

Salida 

digital

Polaridad 

de válvula

011

A

UNIVERSAL 

ROBOTS

UR3e

Analógico −COM
UR5e

UR10e

UR16e

P

UR3e

PNP −COM
UR5e

UR10e

UR16e

021 N

OMRON/

TECHMAN 

ROBOT

TM5

NPN +COMTM12

TM14

031 N Mitsubishi 

Electric∗1

MELFA ASSISTA

(RV-5AS-D)

NPN +COM

031 P PNP −COM

041 N

YASKAWA 

Electric∗1

MOTOMAN-HC10
NPN +COM

041 P PNP −COM

042 N
MOTOMAN-HC10DT

NPN +COM

042 P PNP −COM

043

N
MOTOMAN-HC10(S)DTP

NPN +COM
MOTOMAN-HC20(S)DTP

P
MOTOMAN-HC10(S)DTP

PNP −COM
MOTOMAN-HC20(S)DTP

051

A

FANUC

CRX-5iA

Analógico −COM
CRX-10iA(L)

CRX-20iA

CRX-25iA

P

CRX-5iA

PNP −COM
CRX-10iA(L)

CRX-20iA

CRX-25iA

061 P KUKA

LBR-iiwa

(Brida media: 

I/O neumáticas únicamente)

PNP −COM

Símbolo de 

identificación

Selección 

de detector

Fabricante del 

robot
Modelo compatible

Salida 

digital

Polaridad 

de válvula

071 P
DOOSAN 

ROBOTICS

H2017

PNP −COM

H2515

M0609

M0617

M1013

M1509

081 P SIASUN

SCR3

PNP −COM

SCR5

GCR3-620

GCR5-910

GCR10-1300

GCR14-1400

GCR20-1100

091

N

JAKA

JAKA Zu3

NPN +COMJAKA Zu7

JAKA Zu12

P

JAKA Zu3

PNP −COMJAKA Zu7

JAKA Zu12

101 N AUBO

AUBO-i3

NPN +COMAUBO-i5

AUBO-i10

111 P
HAN'S 

ROBOT

E03

PNP −COME05

E10

121 P ABB Gofa PNP −COM

∗1   Si se selecciona un producto de Mitsubishi Electric Corporation o YASKAWA Electric Corporation, se incluye una brida específica. 

Para más información, consulta la p. 33.

∗  Consulta con tu oficina de ventas más cercana para la compatibilidad con robots no enumerados en la lista de robots compatibles.
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Serie RMHF2

Especifi caciones

Elemento Especifi cación

Común

Normas Conforme con las normas ISO 9409-1-50-4-M6∗1

Fluido Aire

Presión de trabajo 0.1 a 0.7 MPa

Temperaturas ambiente y de fl uido -10 a 50 °C∗2

Repetitividad ±0.05 mm

Frecuencia máx. de trabajo 60 C.P.M.

Lubricante No requerida

Acción Doble efecto

Fuerza de prensión

Valor efectivo por dedo

Externa 90 N∗3

Interna 90 N∗3

Carrera de apertura/cierre (ambos lados) 64 mm

Peso 945 g∗4

Tipo de conector M8, 8 pins (macho)

Conexión (P) de alimentación de presión de aire Conexión instantánea (Ø 4)

Tensión de alimentación 24 VDC ±10 %∗2

Electroválvula Modelo V114

Detector magnético Modelo D-M9N/D-M9P

Sensor de posición Modelo D-MP

Regulador de caudal de escape Modelo ASN2-M5-X937

∗1  Robots con un estándar de montaje del efector fi nal diferente están equipados con una brida de montaje específi ca. (Consulta la pág. 26.)

∗2   Únicamente si el robot compatible es el LBR-iiwa de KUKA, la tensión de alimentación es 24 VDC (-15 %/+20 %) y la temperatura máx. de trabajo es 40 °C.

∗3   Son los valores en el centro de la carrera cuando la presión es 0.5 MPa y la distancia al punto de prensión L es 20 mm.

∗4  Es el valor excluyendo los pesos de la cubierta protectora y del cable del conector.

Especifi caciones de la válvula

Temperatura de trabajo -10 a 50 °C (40 °C∗1) Sin congelación

Accionamiento manual Pulsador sin enclavamiento

Posición de montaje Cualquiera (basado en la posición de montaje de la pinza)

Protección A prueba de polvo

∗1  Para el símbolo de identifi cación de robot 061P

Especifi caciones del solenoide

Tensión nominal de la bobina 24 VDC

Fluctuación de tensión admisible -10 a +10 % (-15 % a +20 %∗1)

Consumo de potencia 0.4 W (0.55 W∗1)

Supresor de picos de tensión Varistor

∗1  Para el símbolo de identifi cación de robot 061P

Especifi caciones de los detectores magnéticos

Tipo de salida NPN/PNP (dependiendo de los robots)

Tensión de alimentación 24 VDC

Consumo de corriente 10 mA o menos

Tensión de carga 28 VDC o menos (NPN)

Corriente de carga 40 mA o menos

Caída de tensión interna 0.8 V o inferior a 10 mA (2 V o inferior a 40 mA)

Corriente de fuga 100 μA máx. a 24 VDC

Modelo D-MP050�

Tensión de alimentación
15 a 30 VDC, fl uctuación (p-p) 10 % o menos 

(con protección de polaridad del suministro eléctrico)

Consumo de corriente 48 mA o menos (sin carga aplicada)

Repetitividad∗1 0.1 mm (Temperatura ambiente: 25 °C)

Resolución 0.05 mm

Linealidad ±0.3 mm (Temperatura ambiente: 25 °C)

Salida de tensión 
analógica

Tensión de salida 0 a 10 V

Resistencia mín. de carga 2 kΩ

∗1   Repetitividad del movimiento magnético en una dirección

∗   Para más detalles sobre el sensor de posición del actuador 

(serie D-MP), consulta el manual de funcionamiento en la web de SMC.

Sensor de posición del actuador

Para obtener más información sobre la selección de modelo usando la «fuerza de prensión» y el «punto de prensión» efectivos, consulta la página 10.
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Pinza neumática para robots colaborativos
Modelo carrera larga  Serie RMHF2

Lista de componentes

N.º Descripción

1 Conjunto de pinza

2 Electroválvula de 3 vías

3 Regulador de caudal de escape con silenciador

4 Conexión instantánea

N.º Descripción

5 Cubierta

6 Conjunto de detector magnético

7
Cambiador manual

(Conjunto de placa principal)

Lista de repuestos

Descripción Referencia Piezas incluidas

Conjunto de pinza RMH-A32-01 q

Cubierta
Diferente de lo siguiente RMH-A32-08

t, Tornillo de montaje
Símbolo de identifi cación: 011A, 051A RMH-A32-08-B

Brida específi ca

Mitsubishi Electric: 031N, 031P JMHZ-A16-X7400-BRK-01 Brida específi ca, Perno de montaje

YASKAWA Electric: 041N, 041P JMHZ-A16-X7400-BRK-02
Brida específi ca, Perno de montaje

YASKAWA Electric: 042N, 042P JMHZ-A16-X7400-BRK-03

Conjunto de detector 

magnético∗1

PNP RMH-A00-05-P
y

NPN RMH-A00-05-N

Electroválvula de 3 vías

Normalmente abierto∗2 V124-5MOU

w
Normalmente cerrado V114-5MOU

KUKA 

061P

Normalmente abierto∗2, ∗3 V114-5MOU-X647

Normalmente cerrado∗3 V124-5MOU-X647

Conjunto de placa 

principal

Diferente de lo siguiente RMH-A00-09-A

u

Símbolo de identifi cación:

071P, 081P, 101N
RMH-A00-09-B

Símbolo de identifi cación:

091N, 091P, 121P
RMH-A00-09-C

Cable del conector Consulta la página 32.

Conjunto de placa de conexionado∗2 RMH-A00-06 Placa de conexionado, perno de montaje, junta tórica

Conexión instantánea KQ2S04-M5N r

Regulador de caudal de escape ASN2-M5-X937 e

∗1   Un conjunto de detector magnético es un conjunto en el que se integran 2 detectores magnéticos en una única pieza. La sustitución de un detector 

magnético, se sustituye una unidad de conjunto de detector magnético. No se pueden sustituir un detector magnético individual.

∗2  Si se instala una válvula normalmente abierta, se requiere un conjunto de placa de conexionado. Para más detalles consulta el manual de funcionamiento.

∗3  Si se usa un modelo de KUKA, hay una electroválvula de 3 vías disponible bajo demanda.
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2
0

158 7

57

30

28.5

Con cubierta protectora montada

Cuando está abierto 64

Cuando está cerrado 0

4 x M5 x 0.8 prof. de rosca 5.5

Perno de montaje de fi jación (M5 x 0.8) (2 posiciones)

2 x M5 x 0.8 prof. de rosca 12

p
ro

f.
 5

8 x M4 x 0.7 prof. de rosca 4

(Rosca de montaje del adaptador)

4 x M3 x 0.5 prof. de rosca 4.5

Para montaje de cubierta protectora (4 posiciones)

Orifi cio para el perno de montaje de la 

placa principal (4 posiciones) para M6

Serie RMHF2

Dimensiones

∗   Para los robots colaborativos de Mitsubishi Electric Corporation y YASKAWA Electric Corporation se requiere una brida de montaje específica. Para más 

información, consulta la p. 33.
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Con cubierta protectora montada

Pinza neumática para robots colaborativos
Modelo carrera larga  Serie RMHF2

Dimensiones: Con sensor de posición del actuador

∗  Las dimensiones distintas a las mostradas abajo son las mismas que las mostradas en la pág. 29.
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Cómo usar los orificios roscados en el cuerpo Manipulación

Orifi cio roscado en el cuerpo

� Montaje lateral 

(roscado en el cuerpo)

Perno aplicable: M5 x 0.8

Par de apriete: 2.7 a 3.3 N·m

Profundidad máx. de tornillo: 

5.5 mm

� Montaje inferior 

(roscado en el cuerpo)

Perno aplicable: M5 x 0.8

Par de apriete: 2.7 a 3.3 N·m

Profundidad máx. de tornillo: 

5.5 mm

1.  Evita rayar o hacer muescas en la pinza neumática 

dejándola caer o golpeándola durante el montaje.
La más mínima deformación podría causar una imprecisión o 

un fallo de funcionamiento.

Precaución
Se usa la guía de trayectoria fi nita en la parte del dedo 

del actuador. Con ella, cuando existe una inercia 

causada por los movimientos o la rotación al actuador, 

la bola de acero se moverá hacia un lado y esto causará 

una gran resistencia y reducirá la exactitud. Cuando 

hay inercias causadas por movimientos o rotaciones al 

actuador, utiliza el dedo para la carrera completa.

5.5

5.
5

Forma de montaje del acoplamiento

1.  Cuando montes el adaptador, aprieta el tornillo 

dentro del rango de par especifi cado.

El apriete a un par superior al límite especifi cado podría 

causar un funcionamiento defectuoso, mientras que un apriete 

insufi ciente puede provocar deslizamiento o caída.

� Posicionamiento en la dirección de apertura/cierre del dedo

Coloca el dedo y el adaptador insertando el pasador del dedo 

en el orifi cio de inserción del pasador del dedo.

Dispón de las siguientes dimensiones de orifi cio de inserción de pasador: 

dimensión de encaje C basada en el eje para la dirección de apertura/

cierre; orifi cio ranurado con alivio B para la dirección transversal.

�Posicionamiento en la dirección de axial del dedo

Realiza el posicionamiento desde el plano de referencia del 

dedo y el lado A del adaptador.

Asegúrate de montar los adaptadores en los dedos con el par de 

apriete de 1.35 a 1.65 N usando pernos M4 x 0.7, etc. para las 

roscas hembra de los dedos.

B

C

Lee detenidamente las siguientes instrucciones antes de usar los productos. Consulta las normas de seguridad en la 
contraportada. Para más detalles sobre las precauciones de la pinza neumática y del detector magnético, consulta las 
«Precauciones en el manejo de productos SMC» y el «Manual de funcionamiento» en la web de SMC: https://www.smc.eu

Serie RMHF2
Precauciones específi cas del producto

Accesorio

Accesorio

Dirección axial Lado A

2 
o 

m
ás

2
 o

 m
á
s

Orifi cio de inserción de pasador

Plano de referencia del dedo

Dirección 

de apertura/

cierre
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Perno de montaje del conjunto de placa principal Pasador de posicionamiento

Cable de conector compatible con robot

Forma de montaje del cambiador manual

1.  Inserta el pasador de posicionamiento en el brazo del robot y 

aprieta la placa principal con los tornillos Allen. (Par de 

apriete: 4.7 a 5.7 N·m)

2.  Afl oja el perno de fi jación y alinéalo con la ranura de la placa 

de herramienta de la pinza neumática.

3.  Aprieta los pernos de fi jación. 

(Par de apriete: 2.7 a 3.3 N·m)

Serie RMH�
Opciones

A B

Símbolo de 

identifi cación
Fabricante del robot

A

Lado de la pinza neumática

B

Lado del robot
Ref.

011P, 011A UNIVERSAL ROBOTS

Conector M8 de 8 pins 

(hembra)

Conector M8 de 8 pins (hembra) RMH-A00-11-A

021N OMRON/TECHMAN ROBOT Conector M8 de 8 pins (macho) RMH-A00-11-B

031N
Mitsubishi Electric Conector M12 de 8 pins (macho) RMH-A00-11-C

031P

041N

YASKAWA Electric

51227-0800 fabricado por MOLEX MH-7400-ADP-D-01
041P

042N

042P

043N
Conector M8 de 8 pins (hembra) RMH-A00-11-A

043P

051P, 051A FANUC Conector M8 de 8 pins (hembra) RMH-A00-11-A

061P KUKA Conector M8 de 8 pins (macho) RMH-A00-11-B

071P DOOSAN ROBOTICS Conector M8 de 8 pins (hembra) RMH-A00-11-B

081P SIASUN Conector M8 de 8 pins (hembra) RMH-A00-11-A

091N
JAKA Conector M8 de 8 pins (macho) RMH-A00-11-B

091P

101N
AUBO Conector M8 de 8 pins (hembra) RMH-A00-11-A

101P

111P HAN’S ROBOT Conector M12 de 12 pins (macho) RMH-A00-11-D

121P ABB Conector M8 de 3 pins, M8 de 4 pins (macho) RMH-A00-11-E

Dimensiones

Ref. Descripción A B C D
RMH-A00-14

Tornillo Allen
10 10 — —

RMH-A00-15 8 10 — —

RMH-A00-16 Pasador de 

posicionamiento

— — 10 6h8

RMH-A00-17 — — 15 6h8

Símbolo de identifi cación 

de robot compatible

Tornillo Allen fi no Pasador de posicionamiento

Ref. Cantidad Ref. Cantidad

011 RMH-A00-14 4 uds./producto RMH-A00-16 1 ud./ref.

021 RMH-A00-14 4 uds./producto RMH-A00-16 1 ud./ref.

031 RMH-A00-14 4 uds./producto RMH-A00-16 1 ud./ref.

041 RMH-A00-14 4 uds./producto RMH-A00-16 1 ud./ref.

042 RMH-A00-14 4 uds./producto RMH-A00-16 1 ud./ref.

043 RMH-A00-14 4 uds./producto RMH-A00-16 1 ud./ref.

051 RMH-A00-14 4 uds./producto RMH-A00-16 1 ud./ref.

061 RMH-A00-14 4 uds./producto RMH-A00-16 1 ud./ref.

071 RMH-A00-15 4 uds./producto RMH-A00-16 1 ud./ref.

081 RMH-A00-15 4 uds./producto RMH-A00-16 1 ud./ref.

091 RMH-A00-14 4 uds./producto RMH-A00-17 1 ud./ref.

101 RMH-A00-15 4 uds./producto RMH-A00-16 1 ud./ref.

111 RMH-A00-14 4 uds./producto RMH-A00-16 1 ud./ref.

121 RMH-A00-14 4 uds./producto RMH-A00-17 1 ud./ref.

Lista de repuestos

∗   Los pernos y los pasadores de posicionamiento para el conjunto de la placa 

principal están incluidos en el conjunto de la placa principal, pero se pueden pedir 

en cantidades de 1 o más usando las referencias enumeradas a continuación.

C
D

A

B

Perno de fi jación

(2 x M5 x 25)

Pasador de 

posicionamiento

(Ø 6 x 10)

Tornillo Allen

(4 x M6 x 10)

Placa principal

Amarre

Placa de herramienta
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C C

C-C (1: 1)

Ø 31.5

Ø 34 h7 (   0       
0.025) 3

63

24

12

Ø
 7

6

Ø 6 H7 (+0.012 
0        )

Ø 63

Ø 50

45

15

45
90

3
0 7.5

6 H
7 ( +

0.012 

0        )

Ø
 6

3

Orifi cio para el perno de 
montaje de la brida 
(4 posiciones) para M6

4 x Ø 5.5 pasantes

prof. 6

prof. 8

Orifi cio para el perno de 

montaje de la brida 

(4 posiciones) para M6

Orifi cio para el perno de montaje 

de la brida (4 posiciones) para M6

Ø 25 pasante

4 x M6 x 1.0 prof. de rosca 8

4 x M6 x 1.0 prof. de rosca 8

2 x M4 x 0.7 

prof. de rosca 8

M4 x 0.7 prof. rosca 8 

(Ambos lados)p
ro

f. 5

Ø
 25 pasante

prof. 5

Serie RMH�

Brida específi ca de cada fabricante de robots

� Brida para MOTOMAN-HC10DT de YASKAWA Electric (Símbolo de identifi cación de robot: 042N, 042P)

�Brida para ASSISTA de Mitsubishi Electric (Símbolo de identifi cación de robot: 031N, 031P)

Accesorios Cantidad

Tornillo Allen (M4 x 8) 2 uds.

Tornillo Allen (M6 x 12) 4 uds.

Tornillo Phillips de cabeza redonda (M4 x 6) 2 uds.

Pasador de posicionamiento (6 x 10) 1 ud.

Fijación del cable 2 uds.

Banda de fijación 2 uds.

Accesorios Cantidad

Tornillo Allen (M4 x 8) 2 uds.

Tornillo Allen (M6 x 12) 4 uds.

Tornillo Phillips de cabeza redonda (M4 x 6) 2 uds.

Pasador de posicionamiento (6 x 10) 1 ud.

Fijación del cable 2 uds.

Banda de fijación 2 uds.

Accesorios Cantidad

Tornillo Allen (M5 x 10) 4 uds.

Pasador de posicionamiento (5 x 10) 1 ud.

� Brida para MOTOMAN-HC10 de YASKAWA Electric (Símbolo de identifi cación de robot: 041N, 041P)

Al seleccionar el símbolo de identificación del robot y la opción de cambiador manual «E» (Con conjunto de placa principal), el producto debe enviarse con 

una brida específica para el correspondiente robot.

B-B (1: 1)

B B

Ø 6 H7 (+0.012 
0        )
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Ø 31.5

Ø 25 3
3
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ConexionadoMontaje

Precaución

1. Preparación antes del conexionado

Antes de conectar los tubos es necesario limpiarlos 

exhaustivamente con aire o lavarlos para retirar virutas, aceite 

de corte y otras partículas del interior.

2. Instalación y retirada de tubos para conexiones instantáneas

1) Instalación de tubos

(1) Corta el tubo perpendicularmente, y ten cuidado de no dañar la 

superfi cie exterior. Utiliza para ello unos alicates cortatubos de SMC 

TK-1, 2, 3, 5 o 6. No cortes el tubo con alicates, tenazas ni tijeras, 

de lo contrario, el tubo se deformará y aparecerán problemas.

(2) El diámetro exterior de los tubos de poliuretano aumenta 

cuando se le aplica presión interna. Por lo tanto, puede 

resultar imposible volver a introducir el tubo en la conexión 

instantánea. Comprueba el diámetro exterior del tubo y, 

cuando la precisión del diámetro exterior sea de +0.07 mm 

o mayor para Ø 2, +0.15 mm o mayor para otros tamaños, 

vuelve a introducirlo en la conexión instantánea sin cortar 

el tubo. Cuando se vuelve a introducir el tubo en la 

conexión instantánea, confi rma que el tubo pasa a través 

del anillo de extracción de desmontaje.

Conexionado

Precaución

Precaución
(3) Coge el tubo y empújalo lentamente y recto (0 a 5°) en la 

conexión instantánea hasta que se detenga.

(4) Estira del tubo hacia atrás con suavidad para asegurarte de 

que se ha sellado correctamente. Si la instalación es 

defi ciente, puede haber fugas de aire o puede soltarse el tubo. 

Como referencia para saber si el tubo se ha desencajado, 

consulta la siguiente tabla.

Tamaño de tubo Tensión de los tubos [N]

Ø 2, 3.2, 1/8" 5

Ø 4, 5/32", 3/16" 8

Ø 6, 1/4" 12

Ø 8, 5/16" 20

Ø 10, 3/8" 30

Ø 12, 1/2" 35

Ø 16 50

2) Retirada de los tubos

(1) Pulsa la brida del anillo de extracción de desmontaje de 

manera uniforme y con suficiente fuerza para liberar el 

tubo. No presiones el tubo antes de pulsar el anillo de 

extracción de desmontaje.

(2) Extrae el tubo a la vez que mantienes presionado el anillo de 

extracción de desmontaje. Si el anillo de extracción de desmontaje 

no se presiona lo sufi ciente, el tubo no se podrá retirar.

(3) Para volver a utilizar el tubo, retira la parte insertada 

previamente. Si no se retira la parte insertada, pueden 

generarse fugas de aire y complicar la retirada del tubo.

3. Si usas un tubo de un fabricante distinto a SMC, ten 
en cuenta la tolerancia del diám. ext. del tubo y del 
material del tubo. 

1) Tubo de nylon en el rango de ±0.1 mm

2) Tubo de nylon fl exible en el rango de ±0.1 mm

3) Tubo de poliuretano entre el rango de +0.15 mm a de -0.2 mm

No utilices tubos que no cumplan con el diám. ext. y diám. 

interior especificados o cuya precisión, material, dureza o 

rugosidad de la superficie difiera de la tubería de SMC.  Si 

tienes alguna duda, contacta con SMC. Puede causar 

problemas para conectar el tubo, fugas, desconexión del tubo o 

daños en el racor.

Cuando se usa con tubos distintos de los de SMC, debido a 

sus propiedades, los productos enumerados a continuación no 

están sujetos a garantía.

KQG2, KQB2, KFG2, KF, Ø 2M

4. Conexionado

·  No apliques fuerzas innecesarias (por ejemplo, torsión, 

extensión, cargas de momento, vibración, impacto, etc.) 

sobre los racores y tubos.

En caso contrario, se producirán daños en los racores y los 

tubos se pueden aplastar, romper o soltar.

·  No eleves el producto sujetándolo por el conexionado una vez 

conectado el tubo. En caso contrario, la conexión instantánea 

puede sufrir daños.

Para obtener más información, consulta las «Precauciones en el 

manejo de productos SMC» en la web de SMC https://www.smc.eu

Lee detenidamente las siguientes instrucciones antes de usar los productos. Consulta las normas 
de seguridad en la contraportada. Para más detalles sobre las precauciones de la pinza neumática 
y del detector magnético, consulta las «Precauciones en el manejo de productos SMC» y el 
«Manual de funcionamiento» en la web de SMC: https://www.smc.eu

Serie RMH� 
Precauciones

Cableado

Precaución
1.  Evita doblar o estirar de forma repetida el cable con 

conector, así como aplicar fuerzas sobre el mismo.

2.  No realices el cableado mientras el producto esté activado. 
En caso contrario, las piezas internas de la electroválvula y 
del detector magnético pueden sufrir daños. En algunos 
casos, este daño puede provocar un fallo de funcionamiento.

3.  No desmontes el cable con conector ni lo modifiques, 
incluyendo la maquinaria adicional. Puede provocar lesiones 
personales y/o accidentes.

1.  Para más detalles sobre el método de montaje, 
consulta el manual de funcionamiento.

2.  Aprieta al par de apriete especifi cado. Si el par de apriete 
es excesivo, el cuerpo y los tornillos de montaje pueden 
romperse.  Sin embargo,  s i  e l  par  de apriete es 
insuficiente, puede provocar el desplazamiento del 
cuerpo y el afl ojamiento de los tornillos de montaje.

3.  Evita las caídas, los choques o golpes excesivos contra el producto. 
En caso contrario, las piezas internas del cuerpo, de la electroválvula 
y del detector magnético pueden sufrir daños. En algunos casos, 
este daño puede provocar un fallo de funcionamiento.

4.  Durante la manipulación, sujeta el producto por el cuerpo. 
No tires en exceso del cable con conector ni coloques 
pellizques el cable cuando eleves el cuerpo. En caso 
contrario, la electroválvula y el detector magnético 
pueden sufrir daños. En algunos casos, este daño puede 
provocar un fallo del sistema o fallos de funcionamiento.

5.  Los pernos se pueden afl ojar dependiendo de las condiciones 
de trabajo y del entorno. Asegúrate de realizar periódicamente 
tareas de mantenimiento como el apriete de los pernos.
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El objeto de estas normas de seguridad es evitar situaciones de riesgo y/o daño del equipo. 

Estas normas indican el nivel de riesgo potencial mediante las etiquetas "Precaución", 

"Advertencia" o "Peligro". Todas son importantes para la seguridad y deben de seguirse 

junto con las normas internacionales (ISO/IEC) 1)y otros reglamentos de seguridad.

1)  ISO 4414:  Energía en fl uidos neumáticos – Normas generales y 

requisitos de seguridad para los sistemas y sus componentes.

ISO 4413:  Energía en fl uidos hidráulicos – Normas generales y requisitos 

de seguridad para los sistemas y sus componentes.

IEC 60204-1:  Seguridad de las máquinas – Equipo eléctrico de las 

máquinas. (Parte 1: Requisitos generales).

ISO 10218-1:  Robots y dispositivos robóticos - Requisitos de seguridad 

para robots industriales - Parte 1: Robots.

etc.

Normas de seguridad

Peligro:
Peligro indica un peligro con un alto nivel de riesgo que, 

si no se evita, podría causar lesiones graves o la muerte.

Advertencia:
Advertencia indica un peligro con un nivel medio de 

riesgo que, si no se evita, podría causar lesiones graves 

o la muerte.

Precaución:
Precaución indica un peligro con un bajo nivel de 

riesgo que, si no se evita, podría causar lesiones leves o 

moderadas.

  Precaución
Nuestros productos están desarrollados, diseñados y 

fabricados para ser utilizados en aplicaciones de control 

automático en industrias manufactureras. No están 

concebidos para ser usados en otro tipo de industrias.

Los productos de medición que SMC fabrica y comercializa no han 

sido certifi cados mediante pruebas de homologación de metrología 

(medición) conformes a las leyes de cada país.  

Por lo tanto, los productos SMC no pueden usarse para actividades 

de metrología (medición) establecidas por las leyes de cada país.

Garantía limitada y exención de 

responsabilidades. Requisitos de 

conformidad
El producto utilizado está sujeto a una "Garantía limitada y 

exención de responsabilidades" y a "Requisitos de 

conformidad". Debe leerlos y aceptarlos antes de utilizar el 

producto.

Garantía limitada y exención de 

responsabilidades

1.  El periodo de garantía del producto es de 1 año a partir de la 

puesta en servicio o de 1,5 años a partir de la fecha de 

entrega, aquello que suceda antes. 2) Asimismo, el producto 

puede tener una vida útil, una distancia de funcionamiento o 

piezas de repuesto especifi cadas. Consulte con su 

distribuidor de ventas más cercano.

2.  Para cualquier fallo o daño que se produzca dentro del 

periodo de garantía, y si demuestra claramente que sea 

responsabilidad del producto, se suministrará un producto 

de sustitución o las piezas de repuesto necesarias.  Esta 

garantía limitada se aplica únicamente a nuestro producto 

independiente, y no a ningún otro daño provocado por el 

fallo del producto.

3.  Antes de usar los productos SMC, lea y comprenda las 

condiciones de garantía y exención de responsabilidad 

descritas en el catálogo correspondiente a los productos 

específi cos.

2)  Las ventosas están excluidas de esta garantía de 1 año. Una ventosa 

es una pieza consumible, de modo que está garantizada durante un 

año a partir de la entrega.  Asimismo, incluso dentro del periodo de 

garantía, el desgaste de un producto debido al uso de la ventosa o el 

fallo debido al deterioro del material elástico no está cubierto por la 

garantía limitada.

Requisitos de conformidad

1.  Queda estrictamente prohibido el uso de productos SMC con 

equipos de producción destinados a la fabricación de armas 

de destrucción masiva o de cualquier otro tipo de armas.

2.  La exportación de productos SMC de un país a otro está 

regulada por la legislación y reglamentación sobre seguridad 

relevante de los países involucrados en dicha transacción. 

Antes de enviar un producto SMC a otro país, asegúrese de 

que se conocen y cumplen todas las reglas locales sobre 

exportación.

Normas de seguridad Lea detenidamente las "Precauciones en el manejo de productos SMC" (M-E03-3) antes del uso.

  Advertencia
1.  La compatibilidad del producto es responsabilidad de la persona que 

diseña el equipo o decide sus especifi caciones.

Puesto que el producto aquí especifi cado puede utilizarse en diferentes 

condiciones de funcionamiento, su compatibilidad con un equipo 

determinado debe decidirla la persona que diseña el equipo o decide sus 

especifi caciones basándose en los resultados de las pruebas y análisis 

necesarios. El rendimiento esperado del equipo y su garantía de 

seguridad son responsabilidad de la persona que ha determinado la 

compatibilidad del producto. Esta persona debe revisar de manera 

continua la adaptabilidad del equipo a todos los elementos especifi cados 

en el anterior catálogo con el objeto de considerar cualquier posibilidad 

de fallo del equipo.

2.  La maquinaria y los equipos deben ser manejados sólo por personal 

cualifi cado.

El producto aquí descrito puede ser peligroso si no se maneja de manera 

adecuada. El montaje, funcionamiento y mantenimiento de máquinas o 

equipos, incluyendo nuestros productos, deben ser realizados por 

personal cualifi cado y experimentado.

3.  No realice trabajos de mantenimiento en máquinas y equipos, ni 

intente cambiar componentes sin tomar las medidas de seguridad 

correspondientes.

1.  La inspección y el mantenimiento del equipo no se deben efectuar 

hasta confi rmar que se hayan tomado todas las medidas necesarias 

para evitar la caída y los movimientos inesperados de los objetos 

desplazados. 

2.  Antes de proceder con el desmontaje del producto, asegúrese de que 

se hayan tomado todas las medidas de seguridad descritas en el punto 

anterior. Corte la corriente de cualquier fuente de suministro. Lea 

detenidamente y comprenda las precauciones específi cas de todos los 

productos correspondientes.

3.  Antes de reiniciar el equipo, tome las medidas de seguridad necesarias 

para evitar un funcionamiento defectuoso o inesperado.  

4.  Nuestros productos deben utilizarse siguiendo las especifi caciones 

técnicas indicadas en catálogo o manual. En caso contrario, la 

garantía del producto quedará invalidada. Contacte con SMC antes de 

utilizar el producto y preste especial atención a las medidas de 

seguridad si se prevé el uso del producto en alguna de las siguientes 

condiciones:

1.  Las condiciones y entornos de funcionamiento están fuera de las 

especifi caciones indicadas, o el producto se usa al aire libre o en un 

lugar expuesto a la luz directa del sol.

2.  El producto se instala en equipos relacionados con energía nuclear, 

ferrocarriles, aeronáutica, equipos espaciales, navegación, automoción, 

sector militar, en aplicaciones que puedan tener efectos negativos en 

personas, propiedades o animales, tratamientos médicos, equipos en 

contacto con alimentación y bebidas, equipos de combustión, aparatos 

recreativos, equipos en contacto con alimentos y bebidas, circuitos de 

parada de emergencia, circuitos de embrague y freno en aplicaciones 

de prensa, equipos de seguridad, u otras aplicaciones inadecuadas 

para las características estándar descritas en el catálogo de productos 

y/o manuales de funcionamiento.

3.  El producto se utiliza en un circuito interlock, disponga de un circuito 

de tipo interlock doble con protección mecánica para prevenir averías. 

Asimismo, compruebe de forma periódica que los dispositivos 

funcionan correctamente.



Printing CO 00 Printed in Spain Las características pueden sufrir modifi caciones sin previo aviso y sin obligación por parte del fabricante.

SMC Corporation (Europe)
Austria  +43 (0)2262622800 www.smc.at  offi ce@smc.at

Belgium  +32 (0)33551464  www.smc.be  info@smc.be

Bulgaria  +359 (0)2807670  www.smc.bg  offi ce@smc.bg 

Croatia  +385 (0)13707288  www.smc.hr  offi ce@smc.hr

Czech Republic  +420 541424611  www.smc.cz  offi ce@smc.cz 

Denmark  +45 70252900  www.smcdk.com  smc@smcdk.com 

Estonia  +372 651 0370  www.smcee.ee  info@smcee.ee

Finland  +358 207513513  www.smc.fi   smcfi @smc.fi 

France  +33 (0)164761000  www.smc-france.fr  supportclient@smc-france.fr

Germany  +49 (0)61034020  www.smc.de  info@smc.de

Greece  +30 210 2717265  www.smchellas.gr sales@smchellas.gr

Hungary +36 23513000  www.smc.hu  offi ce@smc.hu

Ireland  +353 (0)14039000  www.smcautomation.ie  sales@smcautomation.ie

Italy  +39 03990691  www.smcitalia.it  mailbox@smcitalia.it

Latvia  +371 67817700  www.smc.lv  info@smc.lv

Lithuania +370 5 2308118 www.smclt.lt info@smclt.lt

Netherlands  +31 (0)205318888  www.smc.nl  info@smc.nl

Norway  +47 67129020  www.smc-norge.no  post@smc-norge.no

Poland  +48 222119600  www.smc.pl  sales@smc.pl

Portugal  +351 214724500  www.smc.eu  apoioclientept@smc.smces.es

Romania  +40 213205111  www.smcromania.ro  smcromania@smcromania.ro

Russia  +7 (812)3036600 www.smc.eu  sales@smcru.com

Slovakia  +421 (0)413213212  www.smc.sk  offi ce@smc.sk

Slovenia  +386 (0)73885412  www.smc.si  offi ce@smc.si

Spain  +34 945184100  www.smc.eu  post@smc.smces.es

Sweden  +46 (0)86031240  www.smc.nu  smc@smc.nu

Switzerland  +41 (0)523963131  www.smc.ch  info@smc.ch

Turkey  +90 212 489 0 440  www.smcturkey.com.tr  info@smcturkey.com.tr 

UK  +44 (0)845 121 5122  www.smc.uk  sales@smc.uk

South Africa  +27 10 900 1233 www.smcza.co.za  zasales@smcza.co.za


	Pinzas neumáticas parar obots colaborativos Serie RMH#
	Caracteristicas
	C O N T E N I D O
	Selección del modelo
	Modelo estándar Serie RMHZ2
	Forma de pedido
	Especificaciones
	Lista de componentes
	Dimensiones
	Precauciones específicas del producto

	Modelo de 3 dedos Serie RMHS3
	Forma de pedido
	Especificaciones
	Lista de componentes
	Dimensiones
	Precauciones específicas del producto

	Modelo carrera larga Serie RMHF2
	Forma de pedido
	Especificaciones
	Lista de componentes
	Dimensiones
	Precauciones específicas del producto

	Opciones
	Precauciones
	Normas de seguridad


<<
  /ASCII85EncodePages false
  /AllowTransparency false
  /AutoPositionEPSFiles true
  /AutoRotatePages /None
  /Binding /Left
  /CalGrayProfile (Dot Gain 20%)
  /CalRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CalCMYKProfile (U.S. Web Coated \050SWOP\051 v2)
  /sRGBProfile (sRGB IEC61966-2.1)
  /CannotEmbedFontPolicy /Error
  /CompatibilityLevel 1.4
  /CompressObjects /Tags
  /CompressPages true
  /ConvertImagesToIndexed true
  /PassThroughJPEGImages true
  /CreateJobTicket false
  /DefaultRenderingIntent /Default
  /DetectBlends true
  /DetectCurves 0.0000
  /ColorConversionStrategy /CMYK
  /DoThumbnails false
  /EmbedAllFonts true
  /EmbedOpenType false
  /ParseICCProfilesInComments true
  /EmbedJobOptions true
  /DSCReportingLevel 0
  /EmitDSCWarnings false
  /EndPage -1
  /ImageMemory 1048576
  /LockDistillerParams false
  /MaxSubsetPct 100
  /Optimize true
  /OPM 1
  /ParseDSCComments true
  /ParseDSCCommentsForDocInfo true
  /PreserveCopyPage true
  /PreserveDICMYKValues true
  /PreserveEPSInfo true
  /PreserveFlatness true
  /PreserveHalftoneInfo false
  /PreserveOPIComments true
  /PreserveOverprintSettings true
  /StartPage 1
  /SubsetFonts true
  /TransferFunctionInfo /Apply
  /UCRandBGInfo /Preserve
  /UsePrologue false
  /ColorSettingsFile ()
  /AlwaysEmbed [ true
  ]
  /NeverEmbed [ true
  ]
  /AntiAliasColorImages false
  /CropColorImages true
  /ColorImageMinResolution 300
  /ColorImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleColorImages true
  /ColorImageDownsampleType /Bicubic
  /ColorImageResolution 300
  /ColorImageDepth -1
  /ColorImageMinDownsampleDepth 1
  /ColorImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeColorImages true
  /ColorImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterColorImages true
  /ColorImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /ColorACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /ColorImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000ColorACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000ColorImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasGrayImages false
  /CropGrayImages true
  /GrayImageMinResolution 300
  /GrayImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleGrayImages true
  /GrayImageDownsampleType /Bicubic
  /GrayImageResolution 300
  /GrayImageDepth -1
  /GrayImageMinDownsampleDepth 2
  /GrayImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeGrayImages true
  /GrayImageFilter /DCTEncode
  /AutoFilterGrayImages true
  /GrayImageAutoFilterStrategy /JPEG
  /GrayACSImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /GrayImageDict <<
    /QFactor 0.15
    /HSamples [1 1 1 1] /VSamples [1 1 1 1]
  >>
  /JPEG2000GrayACSImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /JPEG2000GrayImageDict <<
    /TileWidth 256
    /TileHeight 256
    /Quality 30
  >>
  /AntiAliasMonoImages false
  /CropMonoImages true
  /MonoImageMinResolution 1200
  /MonoImageMinResolutionPolicy /OK
  /DownsampleMonoImages true
  /MonoImageDownsampleType /Bicubic
  /MonoImageResolution 1200
  /MonoImageDepth -1
  /MonoImageDownsampleThreshold 1.50000
  /EncodeMonoImages true
  /MonoImageFilter /CCITTFaxEncode
  /MonoImageDict <<
    /K -1
  >>
  /AllowPSXObjects false
  /CheckCompliance [
    /None
  ]
  /PDFX1aCheck false
  /PDFX3Check false
  /PDFXCompliantPDFOnly false
  /PDFXNoTrimBoxError true
  /PDFXTrimBoxToMediaBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXSetBleedBoxToMediaBox true
  /PDFXBleedBoxToTrimBoxOffset [
    0.00000
    0.00000
    0.00000
    0.00000
  ]
  /PDFXOutputIntentProfile ()
  /PDFXOutputConditionIdentifier ()
  /PDFXOutputCondition ()
  /PDFXRegistryName ()
  /PDFXTrapped /False

  /CreateJDFFile false
  /Description <<

    /BGR <>
    /CHS <FEFF4f7f75288fd94e9b8bbe5b9a521b5efa7684002000410064006f006200650020005000440046002065876863900275284e8e9ad88d2891cf76845370524d53705237300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c676562535f00521b5efa768400200050004400460020658768633002>
    /CHT <FEFF4f7f752890194e9b8a2d7f6e5efa7acb7684002000410064006f006200650020005000440046002065874ef69069752865bc9ad854c18cea76845370524d5370523786557406300260a853ef4ee54f7f75280020004100630072006f0062006100740020548c002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee553ca66f49ad87248672c4f86958b555f5df25efa7acb76840020005000440046002065874ef63002>
    /CZE <>
    /DAN <>
    /DEU <>
    /ESP <>
    /ETI <>
    /FRA <>
    /GRE <>

    /HRV (Za stvaranje Adobe PDF dokumenata najpogodnijih za visokokvalitetni ispis prije tiskanja koristite ove postavke.  Stvoreni PDF dokumenti mogu se otvoriti Acrobat i Adobe Reader 5.0 i kasnijim verzijama.)
    /HUN <>
    /ITA <>
    /JPN <FEFF9ad854c18cea306a30d730ea30d730ec30b951fa529b7528002000410064006f0062006500200050004400460020658766f8306e4f5c6210306b4f7f75283057307e305930023053306e8a2d5b9a30674f5c62103055308c305f0020005000440046002030d530a130a430eb306f3001004100630072006f0062006100740020304a30883073002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e003000204ee5964d3067958b304f30533068304c3067304d307e305930023053306e8a2d5b9a306b306f30d530a930f330c8306e57cb30818fbc307f304c5fc59808306730593002>
    /KOR <FEFFc7740020c124c815c7440020c0acc6a9d558c5ec0020ace0d488c9c80020c2dcd5d80020c778c1c4c5d00020ac00c7a50020c801d569d55c002000410064006f0062006500200050004400460020bb38c11cb97c0020c791c131d569b2c8b2e4002e0020c774b807ac8c0020c791c131b41c00200050004400460020bb38c11cb2940020004100630072006f0062006100740020bc0f002000410064006f00620065002000520065006100640065007200200035002e00300020c774c0c1c5d0c11c0020c5f40020c2180020c788c2b5b2c8b2e4002e>
    /LTH <>
    /LVI <>
    /NLD (Gebruik deze instellingen om Adobe PDF-documenten te maken die zijn geoptimaliseerd voor prepress-afdrukken van hoge kwaliteit. De gemaakte PDF-documenten kunnen worden geopend met Acrobat en Adobe Reader 5.0 en hoger.)
    /NOR <>
    /POL <>
    /PTB <>
    /RUM <>
    /RUS <>
    /SKY <>
    /SLV <>
    /SUO <>
    /SVE <>
    /TUR <>
    /UKR <>
    /ENU (Use these settings to create Adobe PDF documents best suited for high-quality prepress printing.  Created PDF documents can be opened with Acrobat and Adobe Reader 5.0 and later.)
  >>
  /Namespace [
    (Adobe)
    (Common)
    (1.0)
  ]
  /OtherNamespaces [
    <<
      /AsReaderSpreads false
      /CropImagesToFrames true
      /ErrorControl /WarnAndContinue
      /FlattenerIgnoreSpreadOverrides false
      /IncludeGuidesGrids false
      /IncludeNonPrinting false
      /IncludeSlug false
      /Namespace [
        (Adobe)
        (InDesign)
        (4.0)
      ]
      /OmitPlacedBitmaps false
      /OmitPlacedEPS false
      /OmitPlacedPDF false
      /SimulateOverprint /Legacy
    >>
    <<
      /AddBleedMarks false
      /AddColorBars false
      /AddCropMarks false
      /AddPageInfo false
      /AddRegMarks false
      /ConvertColors /ConvertToCMYK
      /DestinationProfileName ()
      /DestinationProfileSelector /DocumentCMYK
      /Downsample16BitImages true
      /FlattenerPreset <<
        /PresetSelector /MediumResolution
      >>
      /FormElements false
      /GenerateStructure false
      /IncludeBookmarks false
      /IncludeHyperlinks false
      /IncludeInteractive false
      /IncludeLayers false
      /IncludeProfiles false
      /MultimediaHandling /UseObjectSettings
      /Namespace [
        (Adobe)
        (CreativeSuite)
        (2.0)
      ]
      /PDFXOutputIntentProfileSelector /DocumentCMYK
      /PreserveEditing true
      /UntaggedCMYKHandling /LeaveUntagged
      /UntaggedRGBHandling /UseDocumentProfile
      /UseDocumentBleed false
    >>
  ]
>> setdistillerparams
<<
  /HWResolution [2400 2400]
  /PageSize [612.000 792.000]
>> setpagedevice




