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PINZAS PARALELAS DE GRAN RECORRIDO

HRC-01-102975

» ESPECIFICACIONES DEL PRODUCTO
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> Gréfico de fuerzas

Muestra la suma aritmética de las fuerzas individuales que se producen en los
N] dedos en funcion de la longitud de los dedos y la fuerza de agarre ajustada
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» DATOS TECNICOS

Apropiado para tipo robot

Disefio MRK segun ISO/TS 15066

Forma HRC

Gestion de cables

Funcion de seguridad

Tipo de unidad

Accionamiento

Deteccion de la posicion integrada
Carrera por mordaza [mm]

Carrera por mordaza, regulable [mm]
Autorretencion

Fuerza de agarre min. [N]

Fuerza de agarre nominal [N]

Fuerza de agarre segun ISO/TS 15066 [N]*
Sincronizacion [s]

Peso propio del dedo montado méx. [kg]
Longitud de los dedos max. [mm]
Velocidad méx. en modo fuerza [mm/s]
Velocidad méax. en modo posicion [mm/s]
Precision de repeticion +/- [mm]
Temperatura de servicio [°C]

Tension [V]

Consumo de corriente max. [A]

Trayecto de arranque minimo por mordaza [mm]
Proteccion segun IEC 60529

Peso [kg]
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» Fuerzas y momentos

Muestra fuerzas y pares estaticos que pueden
influir adicionalmente en la fuerza de agarre.
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Mr > ™.

Mx My
Mr [Nm] 35
Mx [Nm] 35
My [Nm] 35

Fa [N] 500

*Valor determinado segun los pardmetros descritos en la ISO/TS 15066 con dinamdmetro certificado por la DGUV (Seguro social alemén de accidentes de trabajo)
**Placas adaptadoras necesarias para HC10: APR0O00026 + APR000027/Placa adaptadora necesaria para HC10 DT: APR000027
Encontrara mas informacion en nuestro folleto Yaskawa.

» ACCESORIOS RECOMENDADOS

H Placa adaptadora
APR000026

@ Placa adaptadora

APR000027
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» DIBUJOS TECNICOS
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@ Fijacion pinza

@ Abastecimiento de energia
Sujecion dedo

@ Fijacion del robot
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