Pinzas neumaticas para
robots colaborativos

Unificacion de los dispositivos periféricos
necesaria para accionar las pinzas

Se puede utilizar facilmente conectando 1 tubo
de suministro de aire y 1 cable eléctrico.

Integrado

C Electrovalvula ) (Regulador de caudal de escape con siIenciador)
(Detector magnético) ( Racor )

* El adaptador debe
pedirlo el cliente
por separado.

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

Modelo estandar Modelo de 3 dedos Modelo de carrera larga

serie RMHZ2 serie RMHS3 serie RMHF2
Se puede usar con robots Cambiador manual
colaborativos de 12 empresas integrado como estandar
ROBOT, FANUC, YASKAWA Electric, Mitsubishi facilmente de
EleCtriC, HAN’S ROBOT, KUKA, DOOSAN herramienta y ahorra
ROBOT'CS, SlASUN, JAKA, AUBO, ABB mano de obra

- Posibilidad de fijar las

: - herramientas
Consumo de aire reducido en hasta un 80 % simplemente apretando

Producto con una electrovalvula separada Producto unificado los 2 pernos de fIJaCIOn'

Electrovélvula |

integrada
Electrovalvula
gt 4
c
.

Serie RMH 2 SNIC

CAT.EUS160-7A-ES




Pinzas neumaticas para robots colaborativos

Modelo estandar =B
Serie RMHZ2

B Elevada rigidez y precision al integrar
la guia y el dedo.

M Con guia lineal lta precision
.gu - \
Especificaciones
Fuerza de prensién*’ Externa 54.2N
Valor efectivo por dedo Interna 722N
Carrera de apertura/cierre (ambos lados) 14 mm
Peso 638 g*?

=1 La fuerza de prension se mide a una presién de 0.5 MPa.
=2 Es el valor excluyendo los pesos de la cubierta protectora
y del cable del conector.

Para el traslado de tubos de muestra

Modelo de 3 dedos HED
Serie RBMHS3

B Adecuado para prension axial para piezas cilindricas

Especificaciones

Fuerza de prensién! Externa 118N
Valor efectivo por dedo Interna 130N
Carrera de apertura/cierre (ambos lados) 8 mm
Peso 776 g2

=1 La fuerza de prension se mide a una presion de 0.5 MPa.
«2 Es el valor excluyendo los pesos de la cubierta protectora y del
cable del conector.

Para mover piezas < ,7§
grandes y pequefias 1
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Serie RMH[]

Modelo carrera larga =3
Serie RMHF2

M La carrera larga de 64 mm es ideal para una variedad de piezas.
M Altura reducida en aprox. 35 %

(en comparacion con el modelo estandar)
M Sensor de posicion del actuador montable

Especificaciones

Fuerza de prensién*’ 90 N
Valor efectivo por dedo
Carrera de apertura/cierre (ambos lados) 64 mm
2
Peso 945 g* RMHZ2 RMHF2
=1 La fuerza de prensién se mide a una presién de 0.5 MPa. 3x T o) T |@| x
| 1 |

+2 Es el valor excluyendo los pesos de la cubierta protectora |

y del cable del conector. E E
i ' ' 89.3

Para seleccion
de piezas

138 mm I

2l He )
| | e |° | | Carrera
en 64 mm
48.7 mm
| —)
Carrera
14 mm
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Pinzas neumaticas para robots colaborativos serie RMHL]

B Montaje y mantenimiento mas sencillo

@ Cubierta protectora dividida para facilitar el mantenimiento de la pinza neumatica
e Estandares: ISO 9409-1-50-4-M6

Conector de cableado eléctrico Conexién instantanea

Cambiador manual

Regulador de caudal
de escape con silenciador

Electrovalvula de 3 vias

Cubierta protectora

Detector magnético

Pinza neumatica
de apertura paralela

M Sencillo cambio de herramienta con el cambiador manual
Reducido trabajo de montaje y mantenimiento

Modelo estandar Modelo de 3 dedos Modelo carrera larga
(p.13 2 (p.25 7
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Pinzas neumaticas para robots colaborativos Sserie RMHL]

B Consumo de aire reducido en hasta un 80 %

- El consumo de aire se reduce significativamente en comparacion con la situacion en la que la
electrovalvula se instala por separado para el mismo tipo de modelo.

Producto con una electrovalvula separada Producto unificado
1 El consumo de aire se puede reducir,

ya que no se requiere una gran
longitud de conexionado.
Electrovalvula integrada

Reduccién del consumo de aire por modelo
(Por carrera)

Reduccién del consumo de aire

RMHZ2 80 %
RMHS3 60 %
RMHF2 20 %

# Condiciones

- Didm. int. de conexionado: @ 2.5 mm
- Longitud del conexionado: 2 m

- Ndmero de tuberias: 2

- Presion de alimentacion: 0.5 MPa

Electrovalvula

M Se puede montar un sensor de posicion

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.

® Deteccion de la posicion de la carrera
mediante una sehal analdgica.

Cubierta protectora

® Repetitividad: 0.1 mm Equivalente a D-MP050A
Variaciones de la serie odelo estanda odelo de carrera larga
@ @ @
o H = ‘.
AREE o 3y S
Numero de dedos 2 3 2
Fuerza de | Fuerza externa de prension [N] 54.2 118 90
prension | Fuerza interna de prension [N] 72.2 130 90
Carrera de apertura/cierre (ambos lados) [mm] 14 8 64
Diametro de conexionado [mm] 4 4 4
Peso [g] 638 776 945
Cubierta protectora [ ] [ ] [ J
Cable del conector () ([ [ ]
. Sensor de posicién del actuador — — [ J
Opciones
Vélvula integrada () (] ([ ]
Cambiador manual [ J [ J [
Software plug-in [ J [ J [
Fabricante de robots compatible 12 empresas 12 empresas 12 empresas

O
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Pinzas neumaticas para robots colaborativos serie RMHL]

Cubiertas protectoras Cable del conector

Para RMHZ2 Para RMHS3 Para RMHF2 Para los robots aplicables, consulta la pag. 32.

Software plug-in

Compatible con robots de UNIVERSAL ROBOTS, OMRON Corporation/TECHMAN ROBOT,
FANUC CORPORATION y YASKAWA Electric Corporation

UNIVERSAL ROBOTS FANUC YASKAWA Electric
URCap CRX Plug-in Kit Plug and Play de YASKAWA
: - 1= LI o BR A 0y wew T30 Lg s =

o B e v

SMC Air Gripper Unit

1 Start Job

1+ Rabotprogram

2 = Open & Check Signal SMC Ar Grpg.

Select operation
O oven onwriove
© 0PN AND CHECK SIGHAL NoDE

O cLose onwrvooe

2 Digitalout Output#( 5) OFf
3 shifton P[B0O5]

4 JointMove || Speed= 100.00 (%) | Acceleration= 50 (%) &

5 JointMove Speed= 75.00 (%) Acceler:

O cLose AN CHECK SIGNAL NOOE
Open, follow by walting for the open position switch signal
 Sblors proceedng 13 th ne oo

6 LinearMove Speed= 250.0 (mm/sec) Positionlevel= 0

7 DigitalOut Output#( 5) On

Settings.

o 8 Tiner Time= 0.850 (seconds)
Weight of the workplece 00 kg

e e 500 e T

v

Monitor sensor signal
Open poskion swich: @  Close poskion swich : @

Comrine (@ 2020 s Corporation. 5 SMIC.
>

10 Jointéove Speed= 50.00 (%) Acceleration= BOOO(%)

<

Programming

35 x@BAD e T
ZS\VC.

Select Operation
(@) OPEN ONLY
O OPEN AND CHECK POSITION
OMRON/TECHMAN ROBOT (Ot e oropr and rocead the e e ihot heckin th
©open position switch signal.
TMComponent Outputsatus signal t digal cuput port @ Enable () Disale S — o)
Pantalla de programacion de la pinza neumatica o e ciss sissine o ——
= 0% | B D 8 Output Open/Close failure 00[102] V¥
o
LB — -
B
" a
& 2
8
@
e
EN 1 .

Compatible con los robots de 12 fabricantes de robots

UNIVERSAL ROBOTS, OMRON/TECHMAN ROBOT, FANUC, YASKAWA Electric, Mitsubishi Electric, HAN'S ROBOT, KUKA,
DOOSAN ROBOTICS, SIASUN, JAKA, AUBO, ABB
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Serie RMH![]
Seleccion del modelo

Comprueba si se puede trasladar una pieza

Procedimiento de seleccion

m Comprueba la fuerza efectiva de prension. | me—- m Comprueba el punto de prengidn, | me——— m Comprueba la fuerza externa sobre los dedos.

Comprueba la fuerza de prension:

(Comprueba las condiciones)-b( Calcula la fuerza de prensién requerida. >—>< Comprueha i es posible 0 no ! traslado a parirdel réfico de fuerza de prensiﬁn)

Ejemplo — » - » : RMHZ2-20D Fuerza externa de prension
’ Masa de la pieza: 0.2 kg H Directrices para a seleccion de a furza de prensin en funcion de la masa de 2 pieZa g 80 ‘
. i —— Presion: 0.7 MPa
® Aunque las condiciones varian en funcién del
coeficiente de friccion entre el adaptador y la pieza, = 0.6 MPa
asi como en funcion de la forma de la pieza, realiza = 60 05 MPa
7 . el ajuste de modo que la fuerza de prensién sea al °
Meétodo de prension: | MENOS 5 @ 10 veces(*1) superior al peso de la pieza. S 0.4 MPa
Prension externa «1 Para mas informacion, consulta el esquema explicatorio g 40
del célculo de la fuerza de prension. 3 0.3 MPa
® Si, durante la traslacion de la pieza, cabe esperar una gran < 0.2 MPa
aceleracion o impacto, debe proporcionarse un margen mayor ol T - N
de fuerza. T H 0.1 MPa
Ejemplo) Para que la fuerza de prensién sea al menos 0 i
10 veces mayor que el peso de la pieza: 0 30 50 100 150
Fuerza de prension requerida = 0.2 kg x 10 x 9.8 m/s2 = 19.6 N o mas Punto de prension L [mm]
. \
’ Punto de prension: 30 mm P> ¢ Si se usa el modelo RMHZ2-20D
El punto de interseccion entre la distancia al punto de prension L = 30 mm
y una presion de 0.2 MPa proporciona una fuerza de prension de 20 N.
I - 1 ® Dado que una fuerza de prension de 20 N satisface
’ Presion de trabajo: 0.2 MPa ] > la fuerza de prension requerida de 19.6 N o mas, la
pieza se puede trasladar con el modelo RMHZ2-20D.

—Esquema explicatorio del calculo de la fuerza de prension

Durante el amarre de una pieza como la de la figura
de la izquierda y con las siguientes definiciones:

o © F : Fuerza de prension [N]

u : Coeficiente de friccion entre los dedos y la pieza
m : Masa de la pieza [kg]

&
©

1 ( l { g : Aceleracion gravitacional (= 9.8 m/s2)
E E mg : Peso de la pieza [N]
las condiciones en las que la pieza no se caera son
uF j WF 2xuF >mg
mg Numero de dedos
«Fuerza de prension al menos 5 a 10 veces superior al peso de la pieza» y, por tanto,
- Las «al menos 5 a 10 veces superior al peso de la pieza» recomendadas por SMC se calculan con un margen mg
de «a» =2, que permite soportar los impactos que se producen durante el traslado por robots colaborativos, efc. > 2xu
Siu=0.2 Siu=0.1 . . .
- - Si «a» es el factor de seguridad, «F» viene
mg mg determinado por la siguiente férmula:
F=—x2 F=——x2 p 9
2x0.2 2x0.1 mg
F= xa
=5xmg =10 x mg 2xu

5 x Peso de la pieza 10 x Peso de la pieza

(%) - Incluso en el caso de que el coeficiente de friccion sea superior a y = 0.2, o el nimero de dedos es 3, por motivos de seguridad, SMC

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

- Este producto tiene un margen menor que nuestras pinzas estandares, ya que esta disefiado para uso con un robot colaborativo (aceleraciéon
1000 mm/s2, velocidad 250 mm/s). No obstante, el margen de la fuerza de prensién debe incrementarse en los siguientes casos.
- Para fuertes aceleraciones o impactos que superen los valores anteriores, sera necesario prever un margen suplementario.
- Si las superficies de contacto entre el dedo y la pieza son reducidas, incluso aunque la fuerza de prension sea 5 a 10 veces superior al peso de la pieza,

existe riesgo de caida de la pieza. Se recomienda usar un material con un elevado coeficiente de friccién 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 prension, valor

de aceleracion y condiciones ambientales), el cliente debe llevar a cabo una prueba de traslado de piezas.
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Seleccion del modelo Serie R MH |:|

Comprueba si se puede trasladar una pieza/RMHZZ

ZX3] Comprueba la fuerza efectiva de prension.

La fuerza de prensién mostrada en los graficos 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

Estado de prension externa Fuerza externa de prension
F 50 | |
l —= Presién: 0.7 MPa
= = 40 0.6 MPa
o © Z ‘
c 0.5 MPa
i - 2 |
2% 0.4 MP
o > o g a
=51 [oN
= ] 20 0.3 MPa—{
1P
L g 0.2 MPa
T S 10 =
[T 0.1 MPa
F —
0

0 20 40 60 80 100 120
Punto de prension L [mm]

Estado de prension interna Fuerza interna de prension
80 ‘ ‘

Presion: 0.7 MPa
® Z sol——1 |
p= 0.6 MPa
© ‘
5 08, 0.5 MPa
54 0.4 MPa
3 0.3 MPa
«© |
N 20 0.2 MPa|
g —
- 0.1 MPa

0 20 40 60 80 100 120
Punto de prension L [mm]

IEX¥] Comprueba el punto de prension.

® | a 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 trabajo en las graficas siguientes.

® Si el punto de prensién de la pieza estd fuera de los limites de rango, puede reducirse la vida util de la pinza neumatica.

Estado de prension externa Amarre externo
N - )
N2\
I —_—
€ 0
- B ‘0’% 0.6 MPa
I Q@ T
Q 0.7 MPa
L : N
<
s RN
. NRRN
0 20 40 60 80 100 120
Punto de prensién L [mm]
Estado de prension interna Amarre interno
120
: 7 100
I
'g 80
} E 0.3 MPa
60 T
f, 0.5 MPa
L N — T
g 40 0.6 MPa—|
o
> 5 0.7 MPa_|
0
0 20 40 60 80 100 120
Punto de prension L [mm]

O
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Serie RMH[ |

Comprueba si se puede trasladar una pieza/RMHS3

ZXX Comprueba la fuerza efectiva de prension.

La fuerza de prensién mostrada en los gréficos 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

Estado de prension externa Fuerza externa de prension

200

Presion: 0.6 MPa—

@
=]

F
|
M

Estado de prension interna F Fuerza interna de prension

n
o

0.5 MPa |

——1__0.4MPa
\_
MPa

@

=}
o
.

Fuerza de prension [N]

IS
o

0.1 MPa

0 10 20 30 40 50
Punto de prensién L [mm]

-
Presion: 0.6 MPa

@
=]

\\05‘ MPa

.4 MP
\0\ a
0.3 MPa
0.2 MPa
| 0.2 MPa |
0.1 MPa

l

0 10 20 30 40 50

n
=]

\
~——
|

®
o

Fuerza de prension [N]

N
o

Punto de prensién L [mm]

IZ2X] Comprueba el punto de prension.

La distancia al punto de prensién de la pieza debe estar dentro de los rangos de fuerza de prension proporcionados para cada presion en los graficos de
fuerza efectiva de prension (Paso 1).

Si el punto de prensién de la pieza esta fuera de los rangos indicados, se aplicara una carga excesiva sobre la seccién deslizante de los dedos, pudiendo
reducirse la vida util del producto.

Estado de prension externa

Punto de prension

¥ 3 }-—t

- H

Estado de prension interna

Punto de prension

S |

o
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Seleccion del modelo Serie R MH D

Comprueba si se puede trasladar una pieza/RMHFZ

EX3] Comprueba la fuerza efectiva de prension.

La fuerza de prensién mostrada en el grafico 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

Estado de prension externa Prension external/interna
140 I I [
= = ——— Presién: 0.7 MPa
. o 120 f
= ——m—— 0.6 MPa
Z 100
| o 0.5 MPa
2 80 i
) 0.4 MPa
2 60
8 0.3 MPa
g 40 F——
[}
u? 20 0.2 MPa
HQ I I QH 0 20 40 60 80 100
PR [ Punto de prensién L [mm]
.. .. O

T
Lot
'

T
Lot
v
L

|
l

|

x

EXX Comprueba el punto de prension.

La pinza neumética 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 trabajo en las gréficas siguientes.

Si el punto de prension de la pieza esta fuera de los limites de rango, puede reducirse la vida util de la pinza neumatica.

Estado de prension externa Amarre externo

L
e

10.6 MPa—

~di
\%\\\
0 NONCIN
0o 20 60 80 100 120
Punto de prensién L [mm]

(22}
=]

I
o

Estado de prension interna Amarre interno
Q10
| I
1 -
ol
RN
H Punto de prension % 20 40 60 80 100 120

Punto de prension L [mm]
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Serie RMH[ ]

Comprueba si se puede trasladar una pieza

ZXXH Comprueba la fuerza externa sobre los dedos.

JoF JoF o ——
= = | =i B
: S

gl" | flq yl% | 51411 MJ T
Fp [~ 4L L
T ‘\M_p/( /'V'V\\ \I\Fr/(

=

Momento/carga max. admisible1. *2
Modelo 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 Sila pinza se usa para mover piezas, se generan fuerzas de inercia en los finales de carrera. Estas fuerzas han de ser tenidas en cuenta. Ten en

cuenta el indice de aceleracion.

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

= Al combinar un momento y una carga vertical, asegurate de que el factor de carga sea 1 0 menos segun la ecuacién siguiente.

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

= La definicion de momento anterior no se aplica a la serie RMHS. Tras confirmar el peso de la pieza y la fuerza de prensién, 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 neumatica de unidad individual. Para mas informacion sobre pinzas neumaticas de
unidades individuales, consulta los catalogos de los productos estandar JMHZ2-20D y MHF2-16D2.
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Pinza neumatica para robots colaborativos
Modelo estandar C € UK

Serie RMHZ2

Forma de pedido

RMHZ2-20D-| |P|O|-|N|D|E
006 000
© Robot compatible © opcion de vélvula

| Consulta la «Tabla 1. Lista de robots compatibles». | — (o) (&

Modelo basico Normalmente abierta Normalmente cerrado

9 Seleccion de detector

N Detector magnético (NPN) j]i@

P Detector magnético (PNP)

a Cable de conexion del robot
—_ Con cable con conector

N Sin cable de conexion
9 Cubierta protectora @ Cambiador manual
. . ."‘ - -
— Sin cubierta E Con conjunto de placa principal -
protectora ® | -
o -
o
Con cubierta ) ) . ) -
D protectora F Sin conjunto de placa principal =
Consulta la pagina 32 para ver cémo montar el cambiador manual.
El conjunto de placa principal es necesario para montar la
pinza en el robot. Ademas, 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 opcién «F» (Sin conjunto de placa principal).
13
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Pinza neumatica para robots colaborativos .
Modelo estandar Serie R M H22

Tabla 1. Lista de robots compatibles

Simbolo de | Seleccion |  Fabricante Modelo compatible Salida | Polaridad | | Simbolo de | Seleccién | Fabricante del Modelo compatible Salida | Polaridad
identificacion |de detector del robot P digital |devalvula| |identificacion|de detector robot P digital |de vélvula
UR3e SCR3
UNIVERSAL UR5e SCR5
011 P PNP |-COM
ROBOTS UR10e GCR3-620
UR16e 081 P SIASUN GCR5-910 PNP | -COM
OMRON/ TM5 GCR10-1300
021 N TECHMAN T™M12 NPN | +COM GCR14-1400
ROBOT T™14 GCR20-1100
031 N Mitsubishi MELFA ASSISTA NPN | +COM JAKA Zu3
P Electric*! (RV-5AS-D) PNP | -COM N JAKA Zu7 NPN | +COM
041 N MOTOMAN-HC10 NPN | +COM 091 JAKA JAKA Zui2
P PNP |-COM JAKA Zu3
N NPN M P AKA Zu7 PNP | -COM
042 MOTOMAN-HC10DT +CO J - co
P YASKAWA PNP | -COM JAKA Zu12
Electric*! MOTOMAN-HC10(S)DTP AUBO-i3
N NPN | +COM -
043 MOTOMAN-HC20(S)DTP 101 N AUBO AUBO-i5 NPN | +COM
MOTOMAN-HC1 DTP AUBO-i1
P 0TO C10(S) eNe | —com UBO-i10
MOTOMAN-HC20(S)DTP EO03
CRX-5IA 111 P |HAN'S ROBOT E05 PNP | -COM
RX-10iA(L E1
051 P FANUC CRX10IA(L) PNP | -COM 0
CRX-20iA 121 P ABB Gofa PNP | -COM
CRX-25iA
061 P KUKA LBR-iiV\’/g (Bric’ja‘media: 110 PNP | -coMm
neumaticas Unicamente)
H2017
H2515
DOOSAN M0609
071 P ROBOTICS MOGT7 PNP | -COM
M1013
M1509

#1 Si se selecciona un producto de Mitsubishi Electric Corporation o YASKAWA Electric Corporation, se incluye una brida especifica. Para mas
informacion, consulta la p. 33.
= Consulta con tu oficina de ventas mas cercana para la compatibilidad con robots no enumerados en la lista de robots compatibles.
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Serie RMHZ2

Especificaciones

Elemento Especificacion

Normas Conforme con las normas 1SO 9409-1-50-4-M6*1

Fluido Aire

Presion de trabajo 0.1 a20.7 MPa
Temperaturas ambiente y de fluido -10 a 50 °C*2
Repetitividad +0.01 mm
Frecuencia max. de trabajo 120 C.PM.
Lubricante No requerida
Comun Accion Doble efecto
Fuerza de prensién Externa 54.2 N*3
Valor efectivo por dedo Interna 72.2 N*3
Carrera de apertura/cierre (ambos lados) 14 mm
Peso 638 g*4

Tipo de conector M8, 8 pins (macho)

Conexion (P) de alimentacion de presion de aire Conexion instantanea (@ 4)

Tension de alimentacion 24 VDC 10 %*2

Electrovalvula Modelo V114
Detector magnético | Modelo D-M9N/D-M9P
Regulador de caudal Modelo ASN2-M5-X937

de escape

+1 Robots con un estandar de montaje del efector final diferente estan equipados con una brida de montaje especifica. (Véase la p. 14)

#2 Unicamente si el robot compatible es el LBR-iiwa de KUKA, la tension de alimentacion es 24 VDC (-15 %/+20 %) y la temperatura max. de trabajo es 40 °C.
x3 Son los valores en el centro de la carrera cuando la presién es 0.5 MPa y la distancia al punto de prensién L es 20 mm.

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

Especificaciones de la valvula

Temperatura de trabajo

-10 a 50 °C (40 °C*1) Sin congelacion

Accionamiento manual

Pulsador sin enclavamiento

Posicién de montaje

Cualquiera (basado en la posicién de montaje de la pinza)

Proteccién

A prueba de polvo

#1 Para el simbolo de identificaciéon de robot 061P

Especificaciones del solenoide

Tension nominal de la bobina

24VDC

Fluctuacion de tension admisible

-10 a2 +10 % (-15 % a +20 %*1)

Consumo de potencia

0.4 W (0.55 W)

Supresor de picos de tension

Varistor

#1 Para el simbolo de identificacion de robot 061P

Especificaciones de los detectores magnéticos

Tipo de salida

NPN/PNP (dependiendo de los robots)

Tension de alimentacion

24VDC

Consumo de corriente

10 mA o menos

Tension de carga

28 VDC o menos (NPN)

Corriente de carga

40 mA o menos

Caida de tension interna

0.8V o inferior a 10 mA (2 V o inferior a 40 mA)

Corriente de fuga

100 uA méx. a 24 VDC

Para obtener mas informacién sobre la selecciéon de modelo usando la «fuerza de prensién» y el «punto de prensién» efectivos, consulta la pagina 8.
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Pinza neumatica para robots colaborativos .
Modelo estandar Serie RMH22

Lista de componentes

N.¢ Descripcion
Q@ a5 1 |Conjunto de pinza
® /@ 2 |Electrovalvula de 3 vias
3 Regu[ador_de caudal de escape
con silenciador
‘ 4 |Conexion instantanea
- 5 |Cubierta
. 6 |Conjunto de detector magnético
7 Cambiador manual
(Conjunto de placa principal)
Lista de repuestos
Descripcion Referencia Piezas incluidas
Conjunto de pinza RMH-A13-01 @
Cubierta RMH-A13-08 (®), Tornillo de montaje

Brida especifica

Mitsubishi Electric: 031N, 031P

JMHZ-A16-X7400-BRK-01

Brida especifica, Perno de montaje

YASKAWA Electric: 041N, 041P

JMHZ-A16-X7400-BRK-02

YASKAWA Electric: 042N, 042P

JMHZ-A16-X7400-BRK-03

Brida especifica, Perno de montaje

Conjunto de detector

PNP

RMH-A00-05-P

091N, 091P, 121P

magnético*? NPN RMH-A00-05-N ®
Normalmente abierto+2 V124-5MOU
. . Normalmente cerrado V114-5MOU
Electrovalvula de 3 vias - @
KUKA | Normalmente abierto*2. *3 V114-5MOU-X647
061P |Normalmente cerrado*3 V124-5MOU-X647
Diferente de lo siguiente RMH-A00-09-A
Simbolo de identificacion
Conjunto de placa 071P. 081P. 101N RMH-A00-09-B @
principal — ’ -
Simbolo de identificacion RMH-A00-09-C

Cable del conector

Consulta la pagina 32.

Conjunto de placa de conexionado*2

RMH-A00-06

Placa de conexionado, perno de montaje, junta térica

Conexion instantanea

KQ2S04-M5N

@

Regulador de caudal de escape con silenciador

ASN2-M5-X937

®

=1 Un conjunto de detector magnético es un conjunto en el que se integran 2 detectores magnéticos en una Unica pieza. La sustitucion de un detector
magnético, se sustituye una unidad de conjunto de detector magnético. No se pueden sustituir un detector magnético individual.

x2 Si se instala una vélvula normalmente abierta, se requiere un conjunto de placa de conexionado. Para més detalles consulta el manual de funcionamiento.

*3 Si se usa un modelo de KUKA, hay una electrovalvula de 3 vias disponible bajo demanda.
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Serie RMHZ2

Dimensiones

+ Para los robots colaborativos de Mitsubishi Electric Corporation y YASKAWA Electric Corporation se requiere una brida de montaje especifica. Para mas

informacion, consulta la p. 33.

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

Perno de montaje de fijacién (M5 x 0.8) (2 posiciones)

8 18
6 68.5
L 1 L 1
o @ ol _
[aY) + Al &
; 0Q
oll | lle ©
o o
[llel[le]] L[]
Ie}
T @
——
o,
N Te]
12 305
4 x M4 x 0.7 pasante 21.2
(Rosca de montaje del adaptador) 26

Con cubierta protectora montada

15
33

17

O
2

138

A5° 450
f
B n
o / 3
\3: A |2x75 2
o
o
ES
N~
T
©
@63
031517 (3555
)
1
0
3|3
3 of 32
~— é | 0
ol | [
[lel[[a]N
4 x M5 x 0.8 prof. de rosca 10
Orificio preparado @ 4.3 pasante
— —_—
- 4 x M3 x 0.5 prof. de rosca 5.5
0 Para montaje de cubierta
8 0.1 .
— rotectora (4 posiciones)
Cuando esté abierto 34
Cuando esté cerrado 20
63

61

(3)

20

14
|

70
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Serie RMHZ2

Al

Precauciones especificas del producto

Lee detenidamente las siguientes instrucciones antes de usar los productos. Consulta las normas
de seguridad en la contraportada. Para mas detalles sobre las precauciones de la pinza neumatica

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

| Entorno de trabajo |

| Manipulacién |

/A\Precaucion

Ten cuidado con la capacidad anticorrosion de la
seccion de la guia lineal.

El acero inoxidable martensitico se usa para la guia del cuerpo.
No obstante, la capacidad anticorrosion de este nivel es inferior a
la del acero inoxidable austenitico. En particular, se puede
generar 6xido en entornos en los que las gotas de agua se
puedan adherir al producto debido a la condensacion, etc.

/A\Precaucion

Se usa la guia de trayectoria finita en la parte del dedo
del actuador. Con ella, cuando existe una inercia
causada por los movimientos o la rotacion al actuador,
la bola de acero se movera hacia un lado y esto causara
una gran resistencia y reducira la exactitud. Cuando
hay inercias causadas por movimientos o rotaciones al
actuador, utiliza el dedo para la carrera completa.

] Cdémo usar los orificios roscados en el cuerpo \

] Forma de montaje del acoplamiento

1. Evita rayar o hacer muescas en la pinza neumatica
dejandola caer o golpeandola durante el montaje.
La mas minima deformacion podria causar una imprecisién o
un fallo de funcionamiento.

Orificio roscado en el cuerpo

@®Roscado en el cuerpo
Perno aplicable: M5 x 0.8 [ |
Par de apriete: 2.7 2 3.3 N-m
Profundidad max. de tornillo: 10 mm [ﬁ

J

@ Orificios pasantes a través del cuerpo
Perno aplicable: M4 x 0.7
Par de apriete: 1.35a 1.65 N-m

&
10

O -

o -
l_g_

1. Cuando montes el adaptador, aprieta el tornillo
dentro del rango de par especificado.
El apriete a un par superior al limite especificado podria
causar un funcionamiento defectuoso, mientras que un apriete
insuficiente puede provocar deslizamiento o caida.

Asegurate 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 1.35a1.65

Z;SMC 18



Pinza neumatica para robots colaborativos

Modelo de 3 dedos c gE

Serie RMHS3

Forma de pedido

RMHS3-40D-[ P[0
000

0 Robot compatible 9 Opciodn de valvula

N|DJE
060

| Consulta la «Tabla 1. Lista de robots compatibles». — (0] (&
Modelo basico Normalmente abierta Normalmente cerrado
9 Seleccion de detector J:EE
N Detector magnético (NPN)
P Detector magnético (PNP)
e Cable de conexién del robot
—_ Con cable con conector 6 .
N Sin cable de conexion Cambiador manual
O cubi = g
Cubierta protectora ] . E Con conjunto de placa principal ® -
-
_ Sin cubierta b
protectora
= -y
F Sin conjunto de placa principal % : -“i-f/
; v :
‘ D |
I3 | 3 5% A
D Con cubierta ’ _ _ .
protectora 1 Consulta la pagina 32 para ver como montar el cambiador manual.

El conjunto de placa principal es necesario para montar la
pinza en el robot. Ademas, 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 opcion «F» (Sin conjunto de placa principal).
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Pinza neumatica para robots colaborativos

Modelo de 3 dedos

Serie RMHS3

Tabla 1. Lista de robots compatibles

Simbolo de | Seleccién | Fabricante del Modelo compatible Salida | Polaridad | | Simbolo de | Seleccion | Fabricante del Modelo compatible Salida | Polaridad
identificacion | de detector robot P digital |devalvula| |identificacion | de detector robot P digital |de valvula
UR3e SCR3
UNIVERSAL UR5e SCR5
011 P PNP |-COM
ROBOTS UR10e GCR3-620
UR16e 081 P SIASUN GCR5-910 PNP | -COM
OMRON/ T™M5 GCR10-1300
021 N TECHMAN ™12 NPN | +COM GCR14-1400
ROBOT TM14 GCR20-1100
031 N Mitsubishi MELFA ASSISTA NPN | +COM JAKA Zu3
P Electric*! (RV-5AS-D) PNP | -COM N JAKA Zu7 NPN | +COM
041 N MOTOMAN-HC10 NPN | +COM 091 JAKA JAKA Zui2
P PNP |-COM JAKA Zu3
N NPN COM P JAKA Zu7 PNP | -COM
042 MOTOMAN-HC10DT b -
P YASKAWA PNP | -COM JAKA Zu12
Electric*! MOTOMAN-HC10(S)DTP AUBO-i3
N NPN | +COM -
043 MOTOMAN-HC20(S)DTP 101 N AUBO AUBO-i5 NPN | +COM
MOTOMAN-HC1 DTP AUBO-i1
P OTO C10(S) eNe | —com UBO-i10
MOTOMAN-HC20(S)DTP E03
CRX-5iA 111 P [HAN'S ROBOT EO5 PNP | -COM
RX-10iA(L E1
051 P FANUC CRX10/A(L) PNP | -COM 0
CRX-20iA 121 P ABB Gofa PNP | -COM
CRX-25iA
LBR-iiwa
061 P KUKA (Brida media: PNP |-COM
I/0 neumaticas tnicamente)
H2017
H2515
DOOSAN M0609
071 P ROBOTICS N0B17 PNP | -COM
M1013
M1509
#1 Si se selecciona un producto de Mitsubishi Electric Corporation o YASKAWA Electric Corporation, se incluye una brida especifica. Para mas
informacion, consulta la p. 33.
= Consulta con tu oficina de ventas mas cercana para la compatibilidad con robots no enumerados en la lista de robots compatibles.
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Serie RMHS3

Especificaciones

Elemento Especificacion

Normas Conforme con las normas 1SO 9409-1-50-4-M6*1

Fluido Aire

Presion de trabajo 0.1 2 0.6 MPa
Temperaturas ambiente y de fluido -10 a 50 °C*2
Repetitividad +0.01 mm
Frecuencia max. de trabajo 60 C.P.M.
Lubricante No requerida
Comun Accion Doble efecto
Fuerza de prensién Externa 118 N*3
Valor efectivo por dedo Interna 130 N=3
Carrera de apertura/cierre (ambos lados) 8 mm
Peso 776 g4

Tipo de conector M8, 8 pins (macho)

Conexion (P) de alimentaciéon de presion de aire Conexion instantanea (@ 4)

Tension de alimentacion 24 VDC 10 %*2

Electrovalvula Modelo V114
Detector magnético | Modelo D-M9N/D-M9P
Regulador de caudal Modelo ASN2-M5-X937

de escape

#1 Robots con un estdndar de montaje del efector final diferente estan equipados con una brida de montaje especifica. (Consulta la pag. 20.)

x2 Unicamente si el robot compatible es el LBR-iiwa de KUKA, la tension de alimentacion es 24 VDC (-15 %/+20 %) y la temperatura max. de trabajo es 40 °C.
%3 Son los valores en el centro de la carrera cuando la presién es 0.5 MPa y la distancia al punto de prensién L es 30 mm.

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

Especificaciones de la valvula

Temperatura de trabajo

-10 a 50 °C (40 °C*1) Sin congelacion

Accionamiento manual

Pulsador sin enclavamiento

Posicién de montaje

Cualquiera (basado en la posicién de montaje de la pinza)

Proteccién

A prueba de polvo

#1 Para el simbolo de identificaciéon de robot 061P

Especificaciones del solenoide

Tension nominal de la bobina

24VDC

Fluctuacion de tension admisible

-10 a2 +10 % (-15 % a +20 %*1)

Consumo de potencia

0.4 W (0.55 W)

Supresor de picos de tension

Varistor

#1 Para el simbolo de identificacion de robot 061P

Especificaciones de los detectores magnéticos

Tipo de salida

NPN/PNP (dependiendo de los robots)

Tension de alimentacion

24VDC

Consumo de corriente

10 mA o menos

Tension de carga

28 VDC o menos (NPN)

Corriente de carga

40 mA o menos

Caida de tension interna

0.8V o inferior a 10 mA (2 V o inferior a 40 mA)

Corriente de fuga

100 uA méx. a 24 VDC

Para obtener mas informacién sobre la selecciéon de modelo usando la «fuerza de prensién» y el «punto de prensién» efectivos, consulta la pagina 9.
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Pinza neumatica para robots colaborativos
Modelo de 3 dedos

Lista de componentes

Serie RMHS3

N.2 Descripcion
1 |Conjunto de pinza
2 |Electrovalvula de 3 vias
3 Regul_ador_de caudal de escape
con silenciador
4 |Conexion instantanea
5 |Cubierta
6 |Conjunto de detector magnético
7 Cambiador manual
(Conjunto de placa principal)
Lista de repuestos
Descripcién Referencia Piezas incluidas
Conjunto de pinza RMH-A26-01 @
Cubierta RMH-A26-08 ®), Tornillo de montaje

Brida especifica

Mitsubishi Electric: 031N, 031P

JMHZ-A16-X7400-BRK-01

Brida especifica, Perno de montaje

YASKAWA Electric: 041N, 041P

JMHZ-A16-X7400-BRK-02

YASKAWA Electric: 042N, 042P

JMHZ-A16-X7400-BRK-03

Brida especifica, Perno de montaje

091P, 121P

Conjunto de detector PNP RMH-A00-05-P ®
magnético*1 NPN RMH-A00-05-N
Normalmente abierto+2 V124-5MOU
. . Normalmente cerrado V114-5MOU
Electrovalvula de 3 vias - @
KUKA | Normalmente abierto*2. *3 V114-5MOU-X647
061P |Normalmente cerrado*3 V124-5MOU-X647
Diferente de lo siguiente RMH-A00-09-A
Simbolo de identificacion 071P,
Conjunto de placa 081P. 101N RMH-A00-09-B @
principal — -
Simbolo de identificacién 091N, RMH-A00-09-C

Cable del conector

Consulta la pagina 32.

Conjunto de placa de conexionado*2 RMH-A00-06 Placa de conexionado, perno de montaje, junta térica
Conexidn instantanea KQ2S04-M5N @
Regulador de caudal de escape ASN2-M5-X937 ®

=1 Un conjunto de detector magnético es un conjunto en el que se integran 2 detectores magnéticos en una Unica pieza. La sustitucion 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 valvula normalmente abierta, se requiere un conjunto de placa de conexionado. Para mas detalles consulta el manual de funcionamiento.

x3 Si se usa un modelo de KUKA, hay una electrovalvula de 3 vias disponible bajo demanda.

O
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Serie RMHS3

Dimensiones

= Para los robots colaborativos de Mitsubishi Electric Corporation y YASKAWA Electric Corporation se requiere una brida de montaje especifica. Para mas

informacion, consulta la p. 33.
6xM4x0.7

(Rosca de montaje del adaptador)

4.5

12 |

16
Perno de montaje de fijacién (M5 x 0.8)
18 (2 posiciones) o 63
8| 6 68.5 ‘ ©31.5 17 (505
)
L 1 | — —
o @ ol
) 07

n

i - N~
T <
P19 I <l g
o 0 0
© H 0 0
A o
Cuando esta abierto 14 3 H; (+°-°25)
4 x M3 x 0.5 prof. de rosca 5 i 9 0
Para montaje de cubierta Cuando esté cerrado 10 21
protectora (3 posiciones)
Abo 450
Orificio para el perno de montaje de la i
placa principal (4 posiciones) para M6
0%

2x75

O\
6 H7 (+8 012)

prof. 5

Con cubierta protectora montada

52.5
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Serie RMHS3
Precauciones especificas del producto

Lee detenidamente las siguientes instrucciones antes de usar los productos. Consulta las
normas de seguridad en la contraportada. Para mas detalles sobre las precauciones de la
pinza neumatica 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

Forma de montaje del acoplamiento

1. Evita rayar o hacer muescas en la pinza neumatica Al montar el accesorio,
dejandola caer o golpeandola durante el montaje. asegurate de usar tornillos
La mas minima deformacion podria causar una imprecision o M4 x 0.7 y un par de apriete
un fallo de funcionamiento. de 1.35a 1.65 N-m.

2. Cuando montes el adaptador, aprieta el tornillo
dentro del rango de par especificado.
El apriete a un par superior al limite especificado podria

causar un funcionamiento defectuoso, mientras que un apriete Rosca hembra para

montaje de accesorio

insuficiente puede provocar deslizamiento o caida.

SVC 24
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Pinza neumatica para robots colaborativos

Modelo carrera larga

Serie RMHF2

Forma de pedido

C

UK

CA

RMHF2-16D2-[|[P]O
000

0 Robot compatible 6 Opciodn de valvula

N|DJE
060

| Consulta la «Tabla 1. Lista de robots compatibles». | — (0] (&
Modelo basico Normalmente abierta Normalmente cerrado

9 Seleccion de detector j:@@

N Detector magnético (NPN)

P Detector magnético (PNP)

A Sensor de posicién del actuador (D-MP)
0 Cable de conexion del robot

—_ Con cable con conector

N Sin cable de conexion
e Cubierta protectora 6 Cambiador manual

Sin cubiert =
— in cubrerta E Con conjunto de placa principal -
protectora O] ’ |

Con cubierta
protectora

F Sin conjunto de placa principal

=

Consulta la pagina 32 para ver como montar el cambiador manual.

El conjunto de placa principal es necesario para montar la
pinza en el robot. Ademas, 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 opcién «F» (Sin conjunto de placa principal).
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Pinza neumatica para robots colaborativos .
Modelo carrera larga Serie RMHF2

Tabla 1. Lista de robots compatibles

Simbolo de | Seleccion | Fabricante del Modelo compatible Salida | Polaridad | | Simbolo de | Seleccion | Fabricante del Modelo compatible Salida | Polaridad
identificacion | de detector robot P digital | devalvula | |identificacion | de detector robot P digital |de valvula
UR3e H2017
UR5 H2515
A Umoee Analégico| ~COM N 0805
071 P PNP | -COM
011 UNIVERSAL UR16e ROBOTICS MO0617
ROBOTS UR3e M1013
P UR5e PNP | —COM M1509
UR10e SCR3
UR16e SCR5
OMRON/ TM5 GCR3-620
021 N TECHMAN ™12 NPN | +COM 081 P SIASUN GCR5-910 PNP | -COM
ROBOT ™14 GCR10-1300
031 N Mitsubishi MELFA ASSISTA NPN | +COM GCR14-1400
031 P Electric*! (RV-5AS-D) PNP | -COM GCR20-1100
041 N NPN | +COM JAKA Zu3
MOTOMAN-HC10
041 P PNP |-COM N JAKA Zu7 NPN | +COM
042 N NPN | +COM JAKA Zu12
MOTOMAN-HC10DT 091 JAKA
042 P YASKAWA PNP |-COM JAKA Zu3
Electric*! MOTOMAN-HC10(S)DTP P JAKA Zu7 PNP | -COM
N NPN | +COM
043 MOTOMAN-HC20(S)DTP JAKA Zu12
P MOTOMAN-HC10(S)DTP PNP CoM AUBO-i3
MOTOMAN-HC20(S)DTP 101 N AUBO AUBO-i5 NPN | +COM
CRX-5iA AUBO-i10
CRX-10iA(L) » E03
A CRX-20iA Analdgico | ~COM 111 P HAN'S EO05 PNP COM
<o ROBOT -
051 FANUG CRX-25iA E10
CRX-5iA 121 P ABB Gofa PNP |-COM
CRX-10iA(L
P AL) PNP | -COM
CRX-20iA
CRX-25iA
LBR-iiwa
061 P KUKA (Brida media: PNP |-COM
I/0 neumaticas tnicamente)

=1 Si se selecciona un producto de Mitsubishi Electric Corporation o YASKAWA Electric Corporation, se incluye una brida especifica.
Para mas informacién, consulta la p. 33.
= Consulta con tu oficina de ventas mds cercana para la compatibilidad con robots no enumerados en la lista de robots compatibles.
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Serie RMHF2

Especificaciones
Elemento Especificacion
Normas Conforme con las normas 1SO 9409-1-50-4-M6*1
Fluido Aire
Presion de trabajo 0.1 a0.7 MPa
Temperaturas ambiente y de fluido -10 a 50 °C*2
Repetitividad +0.05 mm
Frecuencia max. de trabajo 60 C.P.M.
Lubricante No requerida
Comun Accion Doble efecto
Fuerza de prension Externa 90 N#38
Valor efectivo por dedo Interna 90 N*3
Carrera de apertura/cierre (ambos lados) 64 mm
Peso 945 g*4
Tipo de conector M8, 8 pins (macho)
Conexion (P) de alimentacion de presion de aire Conexion instantanea (@ 4)
Tensidn de alimentacion 24 VDC =10 %*2
Electrovalvula Modelo V114
Detector magnético | Modelo D-M9N/D-M9P
Sensor de posicion Modelo D-MP
Regulador de caudal de escape | Modelo ASN2-M5-X937

#1 Robots con un estandar de montaje del efector final diferente estan equipados con una brida de montaje especifica. (Consulta la pag. 26.)

#2 Unicamente si el robot compatible es el LBR-iiwa de KUKA, la tensién de alimentacion es 24 VDC (-15 %/+20 %) y la temperatura max. de trabajo es 40 °C.
3 Son los valores en el centro de la carrera cuando la presion es 0.5 MPa y la distancia al punto de prensiéon L es 20 mm.

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

Especificaciones de la valvula Sensor de posicion del actuador
Modelo D-MP050[]
- ~ — - — ‘o . .. 15230 VDC, fluctuacién (p-p) 10 % o menos
'Il;em.peratu.ra :ie traba]cI) 10 aPS Ol Cd(40 - Sl ISm cqngslamon Tension de alimentacion (con proteccion de polaridad del suministro eléctrico)
Pcc!o.rtan:en 0 ma_nua ol ; SZ or lsln enc e:jvam|erl1 3 oo Consumo de corriente 48 mA o menos (sin carga aplicada)
Posnclor.ml e montaje ualquiera ( asaAo en apbosgon elmomaje e la pinza) Repetitividad™! 0.1 mm (Temperatura ambiente: 25 °C)
roteccmr’! : L prueba de poivo Resolucion 0.05 mm
=1 Para el simbolo de identificacion de robot 061P Linealidad 0.3 mm (Temperatura ambiente: 25 °C)
Salida de tension| Tension de salida 0atoVv
Especificaciones del solenoide analdgica Resistencia min. de carga 2kQ

+1 Repetitividad del movimiento magnético en una direccion
x Para mas detalles sobre el sensor de posicién del actuador

Tension nominal de la bobina 24 VDC (serie D-MP), consulta el manual de funcionamiento en la web de SMC.
Fluctuacion de tension admisible -10a +10 % (-15 % a +20 %*1)

Consumo de potencia 0.4 W (0.55 Wx1)

Supresor de picos de tension Varistor

«1 Para el simbolo de identificacion de robot 061P

Especificaciones de los detectores magnéticos

Tipo de salida NPN/PNP (dependiendo de los robots)
Tensidn de alimentacion 24VDC

Consumo de corriente 10 mA o menos

Tensién de carga 28 VDC o menos (NPN)
Corriente de carga 40 mA o menos

Caida de tension interna 0.8 Voinferiora 10 mA (2 V o inferior a 40 mA)
Corriente de fuga 100 uA max. a 24 VDC

Para obtener mas informacion sobre la seleccién de modelo usando la «fuerza de prensién» y el «punto de prensién» efectivos, consulta la pagina 10.
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Pinza neumatica para robots colaborativos
Modelo carrera larga

Lista de componentes

Serie RMHF2

|’4§:.\,r:

T >
® ;
L}
\
N.¢ Descripcién N.© Descripcion
1 |Conjunto de pinza 5 |Cubierta
2 |Electrovalvula de 3 vias 6 [Conjunto de detector magnético
3 |Regulador de caudal de escape con silenciador Cambiador manual
4 |Conexion instantanea (Conjunto de placa principal)
Lista de repuestos
Descripcién Referencia Piezas incluidas
Conjunto de pinza RMH-A32-01 @
Cubierta Diferente de lo siguiente RMH-A32-08 ®, Tornillo de montaje
Simbolo de identificacion: 011A, 051A RMH-A32-08-B

Brida especifica

Mitsubishi Electric: 031N, 031P

JMHZ-A16-X7400-BRK-01

Brida especifica, Perno de montaje

YASKAWA Electric: 041N, 041P

JMHZ-A16-X7400-BRK-02

YASKAWA Electric: 042N, 042P

JMHZ-A16-X7400-BRK-03

Brida especifica, Perno de montaje

Conjunto de detector PNP RMH-A00-05-P ®
magnético*! NPN RMH-A00-05-N
Normalmente abierto*2 V124-5MOU

Electrovalvula de 3 vias Normalmente cerrado V114-5MOU @

KUKA | Normalmente abierto*2. *3 V114-5MOU-X647

061P |Normalmente cerrado*3 V124-5MOU-X647

Diferente de lo siguiente RMH-A00-09-A
Conjunto de placa 3;?; %&‘:;g:aﬂﬂcac'om RMH-A00-09-B @
principal - - ——

Simbolo de identificacion: RMH-A00-09-C

091N, 091P, 121P

Cable del conector

Consulta la pagina 32.

Conjunto de placa de conexionado*2

RMH-A00-06

Placa de conexionado, perno de montaje, junta tdrica

Conexidn instantanea

KQ2S04-M5N

@

Regulador de caudal de escape

ASN2-M5-X937

®

=1 Un conjunto de detector magnético es un conjunto en el que se integran 2 detectores magnéticos en una Unica pieza. La sustitucion 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 vélvula normalmente abierta, se requiere un conjunto de placa de conexionado. Para més detalles consulta el manual de funcionamiento.

*3 Si se usa un modelo de KUKA, hay una electrovalvula de 3 vias disponible bajo demanda.

O
2
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Serie RMHF2

Dimensiones

= Para los robots colaborativos de Mitsubishi Electric Corporation y YASKAWA Electric Corporation se requiere una brida de montaje especifica. Para mas
informacion, consulta la p. 33.

8 x M4 x 0.7 prof. de rosca 4
(Rosca de montaje del adaptador)

4 x M5 x 0.8 prof. de rosca 5.5

106
1
_/ ©
| |
o h A A Q) -@ | olm
« P 7 D& & -8 (@—*— |
I |
() ©
26 5.5 \s—g/ 5.5 26
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Para montaje de cubierta protectora (4 posiciones) Cuando esta cerrado 0
Orificio para el perno de montaje de la
placa principal (4 posiciones) para M6
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Pinza neumatica para robots colaborativos .
Modelo carrera larga Serie RMHF2

Dimensiones: Con sensor de posicion del actuador

= Las dimensiones distintas a las mostradas abajo son las mismas que las mostradas en la pag. 29.
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Serie RMHF2

Precauciones especificas del producto

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

Cémo usar los orificios roscados en el cuerpo \

] Manipulacion

1. Evita rayar o hacer muescas en la pinza neumatica

dejandola caer o golpeandola durante el montaje.
La mas minima deformacion podria causar una imprecision o
un fallo de funcionamiento.

Orificio roscado en el cuerpo

@ Montaje lateral

(roscado en el cuerpo)
Perno aplicable: M5 x 0.8
Par de apriete: 2.7 2 3.3 N-m
Profundidad max. de tornillo:
5.5 mm

/\ Precaucion

Se usa la guia de trayectoria finita en la parte del dedo
del actuador. Con ella, cuando existe una inercia
causada por los movimientos o la rotacién al actuador,
la bola de acero se movera hacia un lado y esto causara
una gran resistencia y reducird la exactitud. Cuando
hay inercias causadas por movimientos o rotaciones al
actuador, utiliza el dedo para la carrera completa.

.
L]
5

.5

@ Montaje inferior

(roscado en el cuerpo)
Perno aplicable: M5 x 0.8
Par de apriete: 2.7 2 3.3 N-m
Profundidad max. de tornillo:
5.5 mm

5.5

31
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Forma de montaje del acoplamiento

1. Cuando montes el adaptador, aprieta el tornillo
dentro del rango de par especificado.
El apriete a un par superior al limite especificado podria
causar un funcionamiento defectuoso, mientras que un apriete
insuficiente puede provocar deslizamiento o caida.

@ Posicionamiento en la direccion de apertura/cierre del dedo
Coloca el dedo y el adaptador insertando el pasador del dedo
en el orificio de insercion del pasador del dedo.

Dispén de las siguientes dimensiones de orificio de insercién de pasador:
dimensién de encaje C basada en el eje para la direccion de apertura/
cierre; orificio ranurado con alivio B para la direccién transversal.

@ Posicionamiento en la direccién de axial del dedo
Realiza el posicionamiento desde el plano de referencia del
dedo y el lado A del adaptador.

Direccion
de apertura/

cierre

Direccion axial

Accesorio

Asegurate 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.

Accesorio

SVC



Serie RMH[]
Opciones

Cable de conector compatible con robot

)

Simbolo de . A B

identificacion AT LR el Lado de la pinza neumatica Lado del robot Gl

011P, 011A UNIVERSAL ROBOTS Conector M8 de 8 pins (hembra) RMH-A00-11-A
021N OMRON/TECHMAN ROBOT Conector M8 de 8 pins (macho) RMH-A00-11-B
ggm Mitsubishi Electric Conector M12 de 8 pins (macho) RMH-A00-11-C
041N
041P .
042N 51227-0800 fabricado por MOLEX MH-7400-ADP-D-01
042P YASKAWA Electric
B2y Conector M8 de 8 pins (hembra) RMH-A00-11-A
043P Conector M8 de 8 pins P

051P, 051A FANUC (hembra) 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
ggm JAKA Conector M8 de 8 pins (macho) RMH-A00-11-B
181§ AUBO Conector M8 de 8 pins (hembra) RMH-A00-11-A
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

Forma de montaje del cambiador manual Lista de repuestos
1. Inserta el pasador de posicionamiento en el brazo del robot y A
aprieta la placa principal con los tornillos Allen. (Par de C

apriete: 4.7 a 5.7 N-m)

2. Afloja el perno de fijacién y alinéalo con la ranura de la placa

de herramienta de la pinza neumatica.

3. Aprieta los pernos de fijacion.
(Par de apriete: 2.7 a 3.3 N-m)

Perno de montaje del conjunto de placa principal

Pasador de posicionamiento

Pasador de Perno de fijacion
posicionamiento (2 x M5 x 25)
(9 6x10)
Amarre
’\' ¥ Placa principal
- ™
-
Tornillo Allen
(4 x M6 x 10)

Placa de herramienta

C=

O

Dimensiones

Ref. Descripcion A B C D
_RMH-A00-14 | ) iy Allen 10 10 — —
RMH-A00-15 8 10 — —
RMH-A00-16 Pasador de — — 10 6h8
RMH-A00-17 posicionamiento — — 15 6h8

*

Los pernos y los pasadores de posicionamiento para el conjunto de la placa
principal estan incluidos en el conjunto de la placa principal, pero se pueden pedir
en cantidades de 1 0 mds usando las referencias enumeradas a continuacion.

Simbolo de identificacion| Tornillo Allen fino Pasador de posicionamiento
de robot compatible Ref. Cantidad Ref. Cantidad

011 RMH-A00-14 |4 uds./producto] RMH-AQ00-16 | 1 ud./ref.

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

031 RMH-A00-14 |4 uds./producto] RMH-AQ0-16 | 1 ud./ref.

041 RMH-A00-14 |4 uds./producto] RMH-AQ00-16 | 1 ud./ref.

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

043 RMH-A00-14 |4 uds./producto] RMH-AQ00-16 | 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-AQ0-16 | 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-AQ0-16 | 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.
SVMC 32




Serie RMH[ ]

Brida especifica de cada fabricante de robots

Al seleccionar el simbolo de identificacion del robot y la opciéon de cambiador manual «E» (Con conjunto de placa principal), el producto debe enviarse con
una brida especifica para el correspondiente robot.

M Brida para MOTOMAN-HC10 de YASKAWA Electric (Simbolo de identificacion de robot: 041N, 041P)

@315

Accesorios Cantidad o 25
Tornillo Allen (M4 x 8) 2 uds. © ) :
Tornillo Allen (M6 x 12) 4 uds. . e— 72
Tornillo Phillips de cabeza redonda (M4 x 6) | 2 uds. B-B(1:1) > 1 =
Pasador de posicionamiento (6 x 10) | 1 ud. : Y
Fijacion del cable 2 uds. @ 80 h7 (S.0s0) @
Banda de fijaciéon 2 uds.

% N\
0617 (%) [PRCRE =L BN
\\'\@)‘@?‘”’//

i

Y\ X
= g'
N

2xM4x0.7 4 . .
prof. de rosca 8 9.5 | Orificio para el perno de montaje

26 de la brida (4 posiciones) para M6

M Brida para MOTOMAN-HC10DT de YASKAWA Electric (Simbolo de identificacién de robot: 042N, 042P) = gea . -

- - >
Accesorios Cantidad g31.5 ol © . I ’
Tornillo Allen (M4 x 8) 2 uds. ; ; .

Tornillo Allen (M6 x 12) 4 uds. e
Tornillo Phillips de cabeza redonda (M4 x 6)| 2 uds.
Pasador de posicionamiento (6 x 10) 1 ud. @34 h7 ( 0 ) ‘17
-0.025 ()
Fijacion del cable 2 uds. o
Banda de fijacion 2 uds. 4 x M6 x 1.0 prof. de rosca 8 c-c(1:1) Orificio para el permo de

montaje de la brida
(4 posiciones) para M6

12
M4 x 0.7 prof. rosca 8 -

(Ambos lados) 24

M Brida para ASSISTA de Mitsubishi Electric (Simbolo de identificacion de robot: 031N, 031P) [T

=,
@20 h7 (8 o) 0 ”‘ m
Accesorios Cantidad © %)
Tornillo Allen (M5 x 10) 4 uds. M -~
Pasador de posicionamiento (5 x 10) | 1 ud. - 5 ; -
20 @ 31.5 H7 (*49%) ®
oy 950 2% @4 H7 (+g.012) prof. 6 5.5 A-A (1: 1)

[

22

Orificio para el perno de
montaje de la brida
(4 posiciones) para M6
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Serie RMH[]
Precauciones

Lee detenidamente las siguientes instrucciones antes de usar los productos. Consulta las normas
de seguridad en la contraportada. Para mas detalles sobre las precauciones de la pinza neumatica

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

|

Montaje |

|

Conexionado

/A\Precaucion

1.

2.

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

Aprieta al par de apriete especificado. Si el par de apriete
es excesivo, el cuerpo y los tornillos de montaje pueden
romperse. Sin embargo, si el par de apriete es
insuficiente, puede provocar el desplazamiento del
cuerpo y el aflojamiento de los tornillos de montaje.

. Evita las caidas, los choques o golpes excesivos contra el producto.

En caso contrario, las piezas internas del cuerpo, de la electrovélvula
y del detector magnético pueden sufrir dafios. En algunos casos,
este dafo puede provocar un fallo de funcionamiento.

. Durante la manipulacion, 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 electrovalvula y el detector magnético
pueden sufrir dafos. En algunos casos, este dafio puede
provocar un fallo del sistema o fallos de funcionamiento.

. Los pernos se pueden aflojar dependiendo de las condiciones

de trabajo y del entorno. Asegurate de realizar periédicamente
tareas de mantenimiento como el apriete de los pernos.

|

Cableado |

/A\Precaucion

1.

2.

Evita doblar o estirar de forma repetida el cable con
conector, asi como aplicar fuerzas sobre el mismo.

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

. No desmontes el cable con conector ni lo modifiques,

incluyendo la maquinaria adicional. Puede provocar lesiones
personales y/o accidentes.

|

Conexionado |

/A\Precaucion

1.

Preparacion antes del conexionado

Antes de conectar los tubos es necesario limpiarlos
exhaustivamente con aire o lavarlos para retirar virutas, aceite
de corte y otras particulas del interior.

. Instalacion y retirada de tubos para conexiones instantaneas

1) Instalacion de tubos

(1) Corta el tubo perpendicularmente, y ten cuidado de no dafar la
superficie exterior. Utiliza para ello unos alicates cortatubos de SMC
TK-1, 2, 3, 5 0 6. No cortes el tubo con alicates, tenazas ni tijeras,
de lo contrario, el tubo se deformara y apareceran problemas.

(2) El diametro exterior de los tubos de poliuretano aumenta
cuando se le aplica presion interna. Por lo tanto, puede
resultar imposible volver a introducir el tubo en la conexion
instantanea. Comprueba el diametro exterior del tubo vy,
cuando la precision del diametro exterior sea de +0.07 mm
0 mayor para @ 2, +0.15 mm o mayor para otros tamafios,
vuelve a introducirlo en la conexion instantanea sin cortar
el tubo. Cuando se vuelve a introducir el tubo en la
conexion instantanea, confirma que el tubo pasa a través
del anillo de extraccion de desmontaje.

~
Z

/A\Precaucion

3.

4.

SVC

(3) Coge el tubo y empuijalo lentamente y recto (0 a 5°) en la
conexion instantanea hasta que se detenga.

(4) Estira del tubo hacia atras con suavidad para asegurarte de
que se ha sellado correctamente. Si la instalacion es
deficiente, puede haber fugas de aire o puede soltarse el tubo.
Como referencia para saber si el tubo se ha desencajado,
consulta la siguiente tabla.

Tamanio de tubo Tension de los tubos [N]
02,632, 1/8" 5
@ 4,5/32", 3/16" 8
a6, 1/4" 12
@ 8, 5/16" 20
@10, 3/8" 30
g12,1/2" 35
016 50

2) Retirada de los tubos

(1) Pulsa la brida del anillo de extraccién de desmontaje de
manera uniforme y con suficiente fuerza para liberar el
tubo. No presiones el tubo antes de pulsar el anillo de
extraccion de desmontaje.

(2) Extrae el tubo a la vez que mantienes presionado el anillo de
extraccion de desmontaje. Si el anillo de extraccién de desmontaje
no se presiona lo suficiente, el tubo no se podra 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.

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

1) Tubo de nylon en el rango de 0.1 mm
2) Tubo de nylon flexible 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 diam. ext. y diam.
interior especificados o cuya precision, material, dureza o
rugosidad de la superficie difiera de la tuberia de SMC. Si
tienes alguna duda, contacta con SMC. Puede causar
problemas para conectar el tubo, fugas, desconexién del tubo o
danos en el racor.

Cuando se usa con tubos distintos de los de SMC, debido a
sus propiedades, los productos enumerados a continuacién no
estan sujetos a garantia.

KQG2, KQB2, KFG2, KF, @ 2M

Conexionado

-No apliques fuerzas innecesarias (por ejemplo, torsién,
extensién, cargas de momento, vibracién, impacto, etc.)
sobre los racores y tubos.

En caso contrario, se produciran dafios en los racores y los
tubos se pueden aplastar, romper o soltar.

- No eleves el producto sujetandolo por el conexionado una vez
conectado el tubo. En caso contrario, la conexién instantanea
puede sufrir dafios.

Para obtener mas informacion, consulta las «Precauciones en el
manejo de productos SMC» en la web de SMC https://www.smc.eu
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/A Normas de seguridad

El objeto de estas normas de seguridad es evitar situaciones de riesgo y/o dafo del equipo.
Estas normas indican el nivel de riesgo potencial mediante las etiquetas "Precaucion",

"Advertencia" o "Peligro". Todas son importantes para la seguridad y deben de seguirse
junto con las normas internacionales (ISO/IEC) "y otros reglamentos de seguridad.

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

A\ Peligro: . : ) .
si no se evita, podria causar lesiones graves o la muerte.

Advertencia indica un peligro con un nivel medio de
A Advertencia: riesgo que, si no se evita, podria causar lesiones graves
o la muerte.
Precaucion indica un peligro con un bajo nivel de
A Precaucion: riesgo que, si no se evita, podria causar lesiones leves o
moderadas.

/\ Advertencia

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

disefa el equipo o decide sus especificaciones.

Puesto que el producto aqui especificado puede utilizarse en diferentes
condiciones de funcionamiento, su compatibilidad con un equipo
determinado debe decidirla la persona que disefia el equipo o decide sus
especificaciones basandose en los resultados de las pruebas y analisis
necesarios. El rendimiento esperado del equipo y su garantia 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 especificados
en el anterior catalogo con el objeto de considerar cualquier posibilidad
de fallo del equipo.

. La maquinaria y los equipos deben ser manejados sélo por personal
cualificado.
El producto aqui descrito puede ser peligroso si no se maneja de manera
adecuada. El montaje, funcionamiento y mantenimiento de maquinas o
equipos, incluyendo nuestros productos, deben ser realizados por
personal cualificado y experimentado.

. No realice trabajos de mantenimiento en maquinas y equipos, ni
intente cambiar componentes sin tomar las medidas de seguridad
correspondientes.

1. La inspeccion y el mantenimiento del equipo no se deben efectuar
hasta confirmar que se hayan tomado todas las medidas necesarias
para evitar la calda y los movimientos inesperados de los objetos
desplazados.

2. Antes de proceder con el desmontaje del producto, asegurese 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 especificas de todos los
productos correspondientes.

3. Antes de reiniciar el equipo, tome las medidas de seguridad necesarias
para evitar un funcionamiento defectuoso o inesperado.

. Nuestros productos deben utilizarse siguiendo las especificaciones
técnicas indicadas en catalogo o manual. En caso contrario, la
garantia del producto quedara invalidada. Contacte con SMC antes de
utilizar el producto y preste especial atencion 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 estan fuera de las
especificaciones 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 energia nuclear,
ferrocarriles, aeronautica, equipos espaciales, navegacion, automocion,
sector militar, en aplicaciones que puedan tener efectos negativos en
personas, propiedades o animales, tratamientos médicos, equipos en
contacto con alimentacion y bebidas, equipos de combustion, 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 caracteristicas estandar descritas en el catalogo 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 proteccion mecanica para prevenir averias.
Asimismo, compruebe de forma periddica que los dispositivos
funcionan correctamente.

1) ISO 4414: Energia en fluidos neuméticos — Normas generales y
requisitos de seguridad para los sistemas y sus componentes.
ISO 4413: Energia en fluidos hidraulicos — Normas generales y requisitos
de seguridad para los sistemas y sus componentes.
|IEC 60204-1: Seguridad de las maquinas — Equipo eléctrico de las
maquinas. (Parte 1: Requisitos generales).
ISO 10218-1: Robots y dispositivos robdticos - Requisitos de seguridad
para robots industriales - Parte 1: Robots.
etc.

/\ Precaucion

Nuestros productos estan desarrollados, disefiados y
fabricados para ser utilizados en aplicaciones de control
automatico en industrias manufactureras. No estan
concebidos para ser usados en otro tipo de industrias.
Los productos de medicion que SMC fabrica y comercializa no han
sido certificados mediante pruebas de homologacién de metrologia
(medicion) conformes a las leyes de cada pals.

Por lo tanto, los productos SMC no pueden usarse para actividades
de metrologia (medicion) establecidas por las leyes de cada pais.

Garantia limitada y exencion de
responsabilidades. Requisitos de
conformidad

El producto utilizado estéa sujeto a una "Garantia limitada y
exencion de responsabilidades" y a "Requisitos de
conformidad". Debe leerlos y aceptarlos antes de utilizar el
producto.

Garantia limitada y exencion de
responsabilidades

1. El periodo de garantia del producto es de 1 afio a partir de la
puesta en servicio o de 1,5 afos a partir de la fecha de
entrega, aquello que suceda antes. 2 Asimismo, el producto
puede tener una vida Util, una distancia de funcionamiento o
piezas de repuesto especificadas. Consulte con su
distribuidor de ventas mas cercano.

2. Para cualquier fallo o dafio que se produzca dentro del
periodo de garantia, y si demuestra claramente que sea
responsabilidad del producto, se suministraré un producto
de sustitucion o las piezas de repuesto necesarias. Esta
garantia limitada se aplica Unicamente a nuestro producto
independiente, y no a ningun otro dafio provocado por el
fallo del producto.

3. Antes de usar los productos SMC, lea y comprenda las
condiciones de garantia y exencion de responsabilidad
descritas en el catédlogo correspondiente a los productos
especificos.

2) Las ventosas estan excluidas de esta garantia de 1 afio. Una ventosa
es una pieza consumible, de modo que esta garantizada durante un
afo a partir de la entrega. Asimismo, incluso dentro del periodo de
garantfa, el desgaste de un producto debido al uso de la ventosa o el
fallo debido al deterioro del material elastico no esta cubierto por la

garantia limitada.

Requisitos de conformidad

1. Queda estrictamente prohibido el uso de productos SMC con
equipos de produccién destinados a la fabricaciéon de armas
de destruccion masiva o de cualquier otro tipo de armas.

2. La exportacion de productos SMC de un pais a otro esta
regulada por la legislacion y reglamentacion sobre seguridad
relevante de los paises involucrados en dicha transaccion.
Antes de enviar un producto SMC a otro pais, asegurese de
que se conocen y cumplen todas las reglas locales sobre
exportacion.

A Normas de seguridad Lea detenidamente las "Precauciones en el manejo de productos SMC" (M-E03-3) antes del uso.
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Hungary +36 23513000 www.smc.hu
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Spain +34 945184100
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Turkey +90 212 489 0 440
UK +44(0)845 121 5122

South Africa +27 10 900 1233
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Las caracteristicas pueden sufrir modificaciones sin previo aviso y sin obligacion por parte del fabricante.
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