Pneumatische Greifer flr
kollaborative Roboter

Vereinheitlichung der fiir den Greiferantrieb
erforderlichen peripheren Komponenten

Der Betrieb erfolgt einfach durch den Anschluss eines Schlauches
fiir die Druckluftversorgung und einen elektrischen Anschluss.

Eingebaut
C Magnetventil )(Entluftungs Drossel mit Schalldampfer)

* Das Zubehor muss
vom Kunden separat
bestellt werden.

I 1
l S

Signalgeber )( Steckverbindung

| 3 Greiferausfiihrungen fiir die Verwendung mit verschiedenen Werkstiicken verfiigbar
h Langhub-Ausfiihrung

Standardausfihrung 3-Finger-Typ

Sserie RMHZ2 serie RMHS3 serie RMHF2

Kann mit den kollaborativen Robotern

StandardmaBig eingebauter

von 12 Unternehmen verwendet werden manueller Wechsler

ROBOT, FANUC, YASKAWA Electric, Mitsubishi einfachen

EleCtI'iC, HAN’S ROBOT, KUKA, DOOSAN Werkzeugwechse| und [F\ i 3?'
ROBOT'CS, SlASUN, JAKA, AUBO, ABB Arbeitseﬂeichterung '\it %" J

- Die Werkzeuge kénnen < t

- . einfach durch Anziehen
Luftverbrauch um bis zu 80 % reduziert |y —G——

Produkt mit separatem Magnetventil Integriertes Produkt geSIChert werden.

Eingebautes
Magnetventil = =

Serie RMH 2 SMC

CAT.EUS160-7A-DE




Pneumatische Greifer flur kollaborative Roboter

Standardausfuhrung
Serie RMHZ2

B Hohe Steifigkeit und Prézision werden durch die
Kombination von Fihrung und Finger erreicht.

B Mit Prazisions-Linearflihrung
Technische Daten |

Haltekraft! AuBBen 54,2 N
Effektiver Wert pro Finger | |nnen 722N
Offnungs-/SchlieBhub (beidseitig) 14 mm
Gewicht 638 g*2

1 Die Haltekraft bezieht sich auf einem Druck von 0,5 MPa.
=2 Dies ist der Wert ohne das Gewicht der Schutzabdeckung
und des Anschlusskabels.

Fir die Beférderung von Reagenzglasern

3-Finger-Typ
Serie RMHS3

B Geeignet fur das axiale Greifen von zylindrischen Werksticken

Technische Daten

Haltekrafts' AuBen 118N
Effektiver Wert pro Finger | |nnen 130 N
Offnungs-/SchlieBhub (beidseitig) 8 mm
Gewicht 776 g2

«1 Die Haltekraft bezieht sich auf einem Druck von 0,5 MPa.
«2 Dies ist der Wert ohne das Gewicht der Schutzabdeckung und
des Anschlusskabels.
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Zum Bewegen groBer

und kleiner Werkstticke
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Serie RMH[_]

Langhub-Ausflihrung
Serie RMHF2

B Der Hub mit einer Ladnge von 64 mm ist ideal flr eine
Vielzahl von Werkstlicken.

M Ho6he um ca. 35 % reduziert
(im Vergleich zur Standardausfiihrung)

M Positionssensor flir den Antrieb montierbar

Technische Daten

Haltekrafts! 90N
Effektiver Wert pro Finger
Offnungs-/SchlieBhub (beidseitig) 64 mm
RMHZ2 RMHF2
Gewicht 945 g2
4+ | @ | | @ | -+
#1 Die Haltekraft bezieht sich auf einen Druck von 0,5 MPa. =1 =1
#2 Dies ist der Wert ohne das Gewicht der Schutzabdeckung und | |
des Anschlusskabels. 89,3
mm

Zur Auswahl von Teilen L E 138 mm

2 e 4
[[[o] [o]] —
ub: 64 mm
um
48,7 mm
||
Hub: 14 mm
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Pneumatische Greifer fur kollaborative Roboter Sserie RMH[]

M Vereinfachte Montage und Wartung

® Eine geteilte Schutzabdeckung erleichtert die Wartung des pneumatischen Greifers
® Normen: ISO 9409-1-50-4-M6

Elektrischer Anschluss
far Verdrahtung Steckverbindung

Manueller Wechsler

Entllftungs-Drossel mit Schallddmpfer

3/2-Wege-Magnetventil

Schutzabdeckung

Signalgeber : 4 /—

M Einfacher Werkzeugwechsel durch den manuellen Wechsler
Reduzierter Montage- und Wartungsaufwand

Standardausfiihrung 3-Finger-Typ Langhub-Ausfiihrung
S.13

N

SVC



Pneumatische Greifer fur kollaborative Roboter serie RMH[]

M Luftverbrauch um bis zu 80 % reduziert

- Der Luftverbrauch ist deutlich geringer als bei einer separaten Installation des
Magnetventils bei demselben Modell.

Produkt mit separatem Magnetventil Integriertes Produkt

Der Luftverbrauch kann
reduziert werden, da keine
langen Verschlauchungen
erforderlich sind.

Eingebautes Magnetventil

Reduzierung des Luftverbrauchs nach Modell
(pro Hub)

Reduktion des Luftverbrauchs

RMHZ2 80 %
Magnetventil RMHS3 60 %
< RMHF2 20 %

* Bedingungen

- Leitungsinnendurchmesser: @ 2,5 mm
- Leitungslange: 2 m

- Anzahl der Leitungen: 2

- Betriebsdruck: 0,5 MPa

M Ein Positionssensor fiir den Antrieb kann

auf der Serie RMHF2 montiert werden. (Option)

(Hersteller von kollaborativen Robotern: kompatibel mit Robotern von
UNIVERSAL ROBOTS und FANUC CORPORATION)

Die Werkstucklange kann gemessen

und erkannt werden. Schutzabdeckung
® Die Hubstellung wird mit einem Analogsignal
Ubertragen.
® Wiederholgenauigkeit: 0,1 mm. Entspricht D-MP050A
Variationen der Serie andarda g Serie R ger-Typ serie F anghub-A g serie R
@ @ @
g P 2 ‘.
AREE o 3y S
Anzahl Greiferfinger 2 3 2
Ausfiihrung auBengreifend [N] 54,2 118 90
Haltekraft
Ausfiihrung innengreifend [N] 72,2 130 90
Offnungs-/SchlieBhub (beidseitig) [mm] 14 8 64
Leitungsdurchmesser [mm] 4 4 4
Gewicht [g] 638 776 945
Schutzabdeckung [ J [ J [ J
Anschlusskabel () ([ [ ]
Optionen Positionssensor — — [ J
Eingebautes Ventil o [} [ J
Manueller Wechsler [ J [ J [
Plug-In Software [ J [ J [
Kompatibler Roboterhersteller 12 Unternehmen 12 Unternehmen 12 Unternehmen
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Pneumatische Greifer fur kollaborative Roboter Sserie RMH[]

Schutzabdeckungen Anschlusskabel

Fir RMHZ2 Fir RMHS3 Fir RMHF2 Fir verwendbare Roboter siehe Seite 32.

Plug-In Software

Kommunikation mit Robotern von UNIVERSAL ROBOTS, OMRON Corporation/TECHMAN ROBOT,
FANUC CORPORATION und YASKAWA Electric Corporation

UNIVERSAL ROBOTS FANUC YASKAWA Electric
URCap CRX Plug-in YASKAWA Plug-and-Play-Set
] - QE D & R :E = =M 1o M — WS e i

o B e v

SMC Air Gripper Unit

1 Start Job

1+ Rabotprogram

2 = Open & Check Signal SMC Ar Grpg.

Select operation
O orenonL tvooe
O cLose onwyooe

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

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

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

5 JointMove Speed= 75.00 (%) Acceler:

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
OMRON/TECHMAN ROBOT S e R
open position switch signal.
TM Com ponent Output status signal to digital output port (@) Enable () Disable. Copyright (c) SMC Corporation. @SVE
= 0% | @ 08 Output Open/Close failure DO[102] V’
o 2 =
23 -
E2
8 W
@
;{M §~
x| =8

Kompatibel mit den Robotern von 12 Roboterherstellern

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[]
Typenauswahl

Prifung, ob ein Werkstiick beférdert werden kann

Auswahlverfahren

m Ermittlung der effektiven Haltekraft.

IEX8 Ermittlung der Haltekraft.

—

m Ermittlung des Klemmpunkts.

#

m Priifung externe Krafteinwirkung auf Finger.

as Werkstiick befordert werden kann oder nicht.

(Ermitleln Sie die Bedingungen. )—>< Ermittlung der erforderlichen Haltekraft. )—>< dPrufung anhand des Haltekraft Diagramms, ob >

Beispiel

’ Werksttickgewicht: 0,2 kg H

Greifmethode:
Aussengreifer

Richtlinien fiir die Haltekraft im Verhaltnis zum Werkstiickgewicht

® Obwohl die Bedingungen je nach Reibungskoeffizient

zwischen dem Anbauteil und dem Werkstlick sowie

der Form variieren, sollten Sie die Einstellung so

vornehmen, dass die Haltekraft mindestens das 5- bis

10-Fache(*1) des Werkstlickgewichts betragt.

#1 Weitere Informationen finden Sie in der erlauternden
Zeichnung zur Berechnung der Haltekraft.

® Wenn wahrend der Werkstlickbefdrderung eine hohe

Beschleunigung oder ein groBer StoB zu erwarten ist, muss

eine gréBere Toleranz berticksichtigt werden.

Beispiel: Zur Einstellung der Haltekraft auf mindestens
das 10-Fache des Werkstiickgewichts:
Erforderliche Haltekraft = 0,2 kg x 10 x 9,8 m/s? =~ 19,6 N oder meh

#

’ Klemmpunkt: 30 mm

| Betriebsdruck: 0,2 MPa |

—Berechnung der Haltekraft — erlduternde Zeichnung

uF

i

t

uF

l

mg
»Die Haltekraft soll mindestens das 5- bis 10-Fache des Werkstiickgewichts betragen”
- Die Empfehlung von SMC ,mindestens das 5- bis 10-Fache des Werkstiickgewichts" wird mit einer

-

RMHZ2-20D Ausfiihrung auBengreifend

80

- Druck 0,7 MPa

0,6 MPa
0,5 MPa

@
=]

0,4 MPa

IS
o

0,3 MPa

Haltekraft [N]

0,2 MPa_|

N
=]

'
] 0,1 MPa
"

0
0 30 50 100
Klemmpunkt L [mm]

® Bei Verwendung der Serie RMHZ2-20D
Die Haltekraft 20 N wird erhalten durch den
Schnittpunkt des Klemmpunktabstands L =
30 mm bei einem Druck von 0,2 MPa.

® Da eine Haltekraft von 20 N die erforderliche
Haltekraft von min. 19,6 N erfilllt, kann das Werkstlick
mit der Serie RMHZ2-20D befordert werden.

150

Halten eines Werkstlicks wie in der Abbildung links

mit folgenden Werten:

F : Haltekraft [N]

u:  Reibungskoeffizient zwischen den Anbauteilen
und dem Werkstiick

m : Werkstickgewicht [kg]

g : Erdbeschleunigung (= 9,8 m/s2)

mg : Werkstiickgewicht [N]

Bedingungen, unter denen das Werkstuck nicht fallt:

2xuF >mg

5 x Werkstiuckgewicht

(*)

10 x Werkstiickgewicht

Anzahl Greiferfinger

Toleranz von ,a” = 2 berechnet, wodurch St6Be wahrend der normalen Bef6rderung mit kollaborativen - Somit gilt:
m
Wenn u = 0,2 Wenn u = 0,1 F> 9
2xu
mg mg . . S e
=———x2 F=z=—x2 Da ,a“ als Sicherheitsfaktor definiert ist, ergibt sich fur
2x0,2 2x0,1 »F* nach folgender Formel:
=5xmg =10 x mg mg
F= Xxa

2xu

-Auch wenn der Reibungskoeffizient mehr als y = 0 , 2 betrdgt oder ein 3 -Finger-Greifer-Typ verwendet wird, empfiehlt SMC aus
Sicherheitsgriinden, die Haltekraft so zu wéhlen, dass sie mindestens das 5- bis 10-Fache des Werkstlickgewichts betragt.
- Dieses Produkt hat eine niedrigere Toleranz als unsere Standardgreifer, da es fur die Verwendung mit einem kollaborativen Roboter konzipiert ist
(Beschleunigung 1000 mm/s2, Geschwindigkeit 250 mm/s). In den folgenden Fallen sollte die Toleranz fir die Haltekraft jedoch erhéht werden.
- Bei groBBen Beschleunigungen oder StéBen, die lUber die oben genannten Werte hinausgehen, sollte eine gréBere Toleranz in Betracht gezogen werden.
- Wenn die Kontaktflachen zwischen Finger und Werkstiick klein sind, besteht selbst bei einer Haltekraft, die das 5 - bis 1 0 -Fache des
Werkstlickgewichts betrégt, die Gefahr, dass das Werkstiick herunterféllt. Fir das Ende des Fingers wird ein Material mit einem hohen
Reibungskoeffizienten wie Gummi empfohlen.
- Um zu prifen, ob ein Werkstiick unter den tatséchlichen Bedingungen (z. B. Fingerform, Material, Greifmethode, Hoéhe der Beschleunigung und
Umgebungsbedingungen) beférdert werden kann, muss der Kunde einen Test zur Beférderung des Werkstiicks durchfihren.
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Typenauswahl Serie RMHI:‘

Prifung, ob ein Werkstlick beférdert werden kann/RMHZ2

Ermittlung der effektiven Haltekraft.

Die in den Diagrammen gezeigten Werte stehen fiir die Haltekraft eines Fingers, wenn alle Finger und Anbauteile mit dem Werkstuick in Kontakt sind.
F = Kraft eines Fingers

Aussengreifend Ausfiihrung auBengreifend
] ® T ]
. Druck 0,7 MPa
L 40 0,6 MPa
o © |
0,5 MPa
i ) = Z % 0 ; MPa
e -.“(‘G‘ -
=] < 20 0,3 MPa-
L T T
T 0,2 MPa
T 10 +—
0,1 MPa
F
0

0 20 40 60 80 100 120
Klemmpunkt L [mm]

Innengreifend Ausfiihrung innengreifend
80 ‘
Druck 0,7 MPa
© ool—— 1| |
0,6 MF"a
5 Z 0,5 MPa
T 0,4 MPa
X
2 0,3 MPa
© |
T 2 0,2 MPa-|
1
0,1 MPa

0 20 40 60 80 100 120
Klemmpunkt L [mm]

BXI®] Ermittlung des Klemmpunkts.

® Die pneumatischen Greifer sollten so betrieben werden, dass der Klemmpunkt des Werkstiicks ,L“ und der Uberhang ,H* innerhalb des fiir die einzelnen
Betriebsdriicke angegebenen Bereichs liegen.
® Falls sich der Klemmpunkt oberhalb der vorgeschriebenen Grenze befindet, wird sich die Lebensdauer des Greifers verkirzen.

Aussengreifend Ausfiihrung aussengreifend

@
&

2 o"’% 0.6 MPa

NS

NN
N

Uberhang H [mm]

\\\\\

0 20 40 60 80 100 120
Klemmpunkt L [mm]

Innengreifend Ausfiihrung innengreifend

100 K&
&

0,3 MPa
T
0,5 MPa

0,6 MPa~|
SR o7 les
é 0,7 MPa_|

0 20 40 60 80 100 120
Klemmpunkt L [mm]

Uberhang H [mm]




Serie RMH[ |

Prifung, ob ein Werkstlick beférdert werden kann/RMHS3

Ermittlung der effektiven Haltekraft.

Die in den Diagrammen gezeigten Werte stehen fiir die Haltekraft eines Fingers, wenn alle Finger und Anbauteile mit dem Werkstuick in Kontakt sind.

F = Kraft eines Fingers

@
=]

Druck 0,6 MPa —|

Aussengreifend Ausfiihrung auBengreifend
200
F I ‘
—
—

Z =
= 120 0,5 MPa 1—
! £ T—__04MPa
= 80 0,3 MPa
=] ——1 |
F F T 0,2 MPa \
40
0,1 MPa
0 10 20 30 40 50

Klemmpunkt L [mm]

Innengreifend

Ausfiihrung innengreifend

200

l

[ ]

\

[
Druck

0,6 MPa

@
o

n
o

~—|

T~

—

0,5 MPa

®
o

—

0,3

Haltekraft [N]

I
o

0,2 MPa

0,4 MPa
MPa

—

—

0,1 MPa

0 10 20

30

Klemmpunkt L [mm]

40 50

EZI® Ermittlung des Klemmpunkts.

Der Klemmpunktabstand des Werkstiicks sollte im Bereich der angegebenen Werte der nachstehenden Diagramme fiir die effektive Haltekraft fur die

einzelnen Druckwerte liegen (Schritt 1).

Liegt der Klemmpunkt auBerhalb der angegebenen Bereiche, wirkt beim Betrieb eine GiberméBige exzentrische Last auf den Gleitabschnitt der Finger, was

zu einer verkirzten Lebensdauer fuhren kann.

Aussengreifend Klemmpunkt
=] |
N
e
L

Innengreifend
Klemmpunkt

— |

= |
iigml

L

O
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Typenauswahl Serie RMHD

Prifung, ob ein Werkstlick beférdert werden kann/RMHF2
BXTE Ermittlung der effektiven Haltekraft.

Die in den Diagrammen gezeigten Werte stehen fiir die Haltekraft eines Fingers, wenn alle Finger und Anbauteile mit dem Werkstuick in Kontakt sind.
F = Kraft eines Fingers

Aussengreifend Ausfiihrung auBengreifend/innengreifend
= = 140 I I I
———— Druck 0,7 MPa
120 T
———— 0,6 MPa
100
- — 0,5 MPa
Z 80 |
= 0.4 MPa|
g 60
3 0.3 MPa
% ) ———
Innengreifend 2 0,2 MPa
Q © 0 20 40 60 80 100
I I I | Klemmpunkt L [mm]
i -

T T
[ A R}
v '

|
:l‘:

|

T

BXIH Ermittlung des Klemmpunkts.

Die pneumatischen Greifer sollten so betrieben werden, dass der Klemmpunkt des Werkstticks ,L“ und der Uberhang ,H“ innerhalb des flr die einzelnen
Betriebsdriicke angegebenen Bereichs liegen.
jFalls sich der Klemmpunkt oberhalb der vorgeschriebenen Grenze befindet, wird sich die Lebensdauer des Greifers verkirzen.

Aussengreifend Ausfiihrung aussengreifend
ke 120
| 100
T € 5
oo - E %y,
L = % ——%&—
c
©
= ],E, N >/ 0,7 MPa—|
fe)
2N
H Klemmpunkt >2< \\\
0O 20 40 60 80 100 120
Klemmpunkt L [mm]
Innengreifend Ausfiihrung innengreifend
O[9 120
100
| | E
' £% 22
o - %
1 T 0 ® __ 10,6MPa_|
ENEE s N
‘ L,\j ‘ -GE) 40 0,7 MPa—|
1 1 g \>
T <IN
H Klemmpunkt o Q%\ NN\
0 20 40 60 80 100 120
Klemmpunkt L [mm]
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Serie RMH[ |

Prifung, ob ein Werkstiick befordert werden kann

B2 Priifung externe Krafteinwirkung auf Finger.

JoF JoF o ——
= = | =i B
: S

gl% | flq yl‘«’» | 31411 MJ T
Fp [~ 4L L
T ‘\M_p/( Fy/“"_k \I\Fr/(

Fv e
é
i 7
Max. zulassiges Moment/Last*1. *2

Modell Vertikale Belastung Kippmoment Querbelastung Rollmoment
Fvmax [N] Mpmax [Nm] Mymax [Nm] Mrmax [Nm]

RMHZ2-20 176 2,1 2,1 4,2

RMHF2-16 176 1,4 1,4 2,8

#1 Trage Lasten werden erzeugt, wenn das Produkt zur Beférderung eingesetzt wird. Berlicksichtigen Sie daher die Beschleunigungen.
x2 Stellen Sie sicher, dass Krafte und Momente die zuldssigen Werte nicht Giberschreiten.
+ Bei Kombination einer vertikalen Belastung und eines Moments sicherstellen, dass der Lastfaktor entsprechend der unten stehenden Gleichung max. 1 betragt.
Fv/Fvmax + Mp/Mpmax + My/Mymax + Mr/Mrmax < 1 (Lastfaktor)
# FUr die Serie RMHS gilt die obige Definition des Moments nicht. Nachdem Sie das Gewicht des Werkstlicks und die Haltekraft bestéatigt haben, priifen

Sie, ob das Werkstiick mit der aktuellen Komponente beférdert werden kann.

Fiir die Serien RMHZ2 und RMHF2

# Die zulassigen Werte in der Tabelle weichen von denen des pneumatischen Greifers mit einzelner Einheit ab. Weitere Informationen zu pneumatischen
Greifern mit einzelner Einheit finden Sie in den Standard-Produktkatalogen der Serien JMHZ2-20D und MHF2-16D2.
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Pneumatischer Greifer fiir kollaborative Roboter
Standardausfuhrung

Serie RMHZ2

Bestellschliissel

C€ ca

RMHZ2-20D-

0 Kompatibler Roboter

P|O-IN|D| E
000 060

9 Ventiloption

| Siehe ,Tabelle 1 Liste der kompatiblen Roboter*. | —_ (0] (o]
Grundausfiihrung Drucklos gedffnet Drucklos geschlossen
9 Schalterauswahl
N Signalgeber (NPN) jji@
P Signalgeber (PNP)

@ Roboter-Anschlusskabel

— Mit Steckerkabel
N Ohne Anschlusskabel
9 Schutzabdeckung @ Manueller Wechsler
Ohne .
— Schutzabdeckung E Mit Hauptplatten-Baugruppe
D Mit F Ohne Hauptplatten-Baugruppe
Schutzabdeckung
Siehe Seite 32 flr die Montage des manuellen Wechslers. 7
Die Hauptplatten-Baugruppe wird benétigt, um den Greifer am
Roboter zu befestigen. Wenn die Hauptplatten-Baugruppe am
Roboter montiert ist, kénnen auBerdem mehrere verschiedene
Werkzeugmodelle mit dem Roboter verwendet werden.
Kunden, die bereits eine Hauptplatten-Baugruppe besitzen,
kénnen die Option ,F“ (ohne Hauptplatten-Baugruppe) wahlen.
13
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Pneumatischer Greifer fiir kollaborative Roboter .
Standardausfiihrung Serie R M sz

Tabelle 1 Liste der kompatiblen Roboter

|dentifikations-| Schalter- Roboter- Unterstiitztes Modell Schalt- Vent‘il_-_ |dentifikations- | Schalter- Roboterhersteller| Unterstiitztes Modell Schalt- Ventlil:
symbol auswahl hersteller ausgang | polaritéat symbol | auswahl ausgang | polaritat
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 COM P JAKA Zu7 PNP | -COM
042 MOTOMAN-HC10DT * -
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
LBR-iiwa (Medien-
061 P KUKA Flansch: nur I/ PNP |-COM
O-Pneumatik)
H2017
H2515
DOOSAN M0609
071 P ROBOTICS MOGT7 PNP | -COM
M1013
M1509

1 Wenn Sie sich fur ein Produkt der Mitsubishi Electric Corporation oder der YASKAWA Electric Corporation entscheiden, wird ein entsprechender
Flansch mitgeliefert. Siehe Seite 33 fir detaillierte Angaben.
+ Fir die Kompatibilitdt mit Robotern, die nicht in der Liste der kompatiblen Roboter aufgefiihrt sind, wenden Sie sich bitte an unser nachstgelegenes Verkaufsbiiro.
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Serie RMHZ2

Technische Daten

Bezeichnung

Technische Daten

Standards Konform mit ISO 9409-1-50-4-M6*1
Medium Druckluft
Betriebsdruck 0,1 bis 0,7 MPa
Umgebungs- und Medientemperatur -10 bis 50 °C*2
Wiederholgenauigkeit 0,01 mm

Max. Betriebsfrequenz

120 Zyklen pro Minute

allgemeine Angaben

Schmierung Lebensdauergeschmiert
Wirkungsweise Doppeltwirkend
Haltekraft AuBen 54,2 N*3
Effektiver Wert pro Finger Innen 72,2 N*3
Offnungs-/SchlieBhub (beidseitig) 14 mm
Gewicht 638 g4

Anschlusstyp

M8, 8-poliger Stecker

Druckluft-Versorgungsanschluss (P)

Steckverbindung (D 4)

Versorgungsspannung 24 VDC =10 %*2
Magnetventil Modell V114
Signalgeber Modell D-M9N/D-M9P
Entliftungs-Drossel | Modell ASN2-M5-X937

+1 Roboter, deren Endeffektor-Befestigungsstandard abweicht, sind mit einem speziellen Befestigungsflansch ausgestattet. (Siehe Seite 14).
%2 Nur wenn es sich bei dem kompatiblen Roboter um den LBR-iiwa von KUKA handelt, betragt die Spannungsversorgung 24 VDC (-15 %/+20 %) und die

max. Betriebstemperatur 40 °C.

*3 Dies sind die Werte in der Mitte des Hubs, wenn der Druck 0,5 MPa und der Klemmpunktabstand L 20 mm betragt.
x4 Dies ist der Wert ohne das Gewicht der Schutzabdeckung und des Anschlusskabels.

Ventilspezifikationen

Betriebstemperatur

-10 bis 50 °C (40 °C*1) nicht gefroren

Handhilfsbetatigung Nicht verriegelbarer Typ
Einbaulage Uneingeschréankt (je nach Einbaulage des Greifers)
Schutzart Staubgeschutzt
+1 Fur das Roboter-ldentifikationssymbol 061P
Technische Daten Spule
Betriebsspannung 24VDC

Zulassige Spannungstoleranz

-10 bis +10 % (-15 % bis +20 %*1)

Leistungsaufnahme

0,4 W (0,55 W)

Schutzbeschaltung

Varistor

#1 Fir das Roboter-ldentifikationssymbol

Technische Daten Signa

061P

Ig_;eber

Ausgangstyp NPN/PNP (abhangig von den Robotern)
Versorgungsspannung 24VDC
Stromaufnahme Max. 10 mA
Lastspannung 28 VDC oder weniger (NPN)
Laststrom Max. 40 mA

Interner Spannungsabfall Max. 0,8 V bei 10 mA (max. 2 V bei 40 mA)
Kriechstrom max. 100 uA bei 24 VDC

Auf Seite 8 finden Sie weitere Informationen zur Typenauswahl anhand der effektiven ,Haltekraft* und des ,Klemmpunkts®.
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Stuckliste

Pneumatischer Greifer fiir kollaborative Roboter .
Standardausfiihrung Serie RMHZZ

©) [5955

. .

S ©

Nr. Beschreibung
Greifer-Baugruppe
3/2-Wege-Magnetventil
Entliiftungs-Drossel mit Schallddmpfer
Steckverbindung
Abdeckungs-Baugruppe
Signalgeber-Baugruppe

Manueller Wechsler
(Hauptplatten-Baugruppe)

OB WN| =

Ersatzteile
Beschreibung Bestell-Nr. Beiliegende Teile
Greifer-Baugruppe RMH-A13-01 @
Abdeckungs-Baugruppe RMH-A13-08 (®), Befestigungsschraube

spezieller Flansch

Mitsubishi Electric: 031N, 031P

JMHZ-A16-X7400-BRK-01

spezieller Flansch, Befestigungsschraube

YASKAWA Electric: 041N, 041P

JMHZ-A16-X7400-BRK-02

YASKAWA Electric: 042N, 042P

JMHZ-A16-X7400-BRK-03

spezieller Flansch, Befestigungsschraube

091N, 091P, 121P

PNP RMH-A00-05-P
Signalgeber-B *1
ignalgeber-Baugruppe NPN AMH-AOO-05-N ®
Drucklos geoffnet2 V124-5MOU
. Drucklos geschlossen V114-5MOU
3/2-Wege-Magnetventil — @
KUKA | Drucklos geéffnet*2. 3 V114-5MOU-X647
061P  Drucklos geschlossen3 V124-5MOU-X647
Mit Ausnahme der folgenden RMH-A00-09-A
Identifikationssymbol
RMH-A00-09-B
Hauptplatten-Baugruppe |071P, 081P, 101N @
Identifikationssymbol RMH-A00-09-C

Anschlusskabel

Siehe Seite 32.

Verschlauchungsplatten-Baugruppe*2

RMH-A00-06

Verschlauchungsplatte, Befestigungsschraube, O-Ring

Steckverbindung

KQ2S04-M5N

O]

Entliftungs-Drossel mit Schalldampfer

ASN2-M5-X937

®

#1 Eine Signalgeber-Baugruppe bezeichnet ein Montageteil, in dem 2 Signalgeber in einem Teil integriert sind. Wenn Sie einen Signalgeber austauschen,
wird der Austausch in ganzen Signalgeber-Baugruppen vorgenommen. Ein einzelner Signalgeber kann nicht ersetzt werden.

#2 Bei der Installation eines drucklos gedffneten Ventils ist eine Verschlauchungsplatten-Baugruppe erforderlich. Fir Einzelheiten siehe die Betriebsanleitung.

+3 Bei Verwendung von KUKA ist ein 3/2-Wege-Magnetventil als Sonderanfertigung erhéltlich.

O
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Serie RMHZ2

Abmessungen

= FUr kollaborative Roboter der Mitsubishi Electric Corporation und der YASKAWA Electric Corporation ist ein spezieller Flansch fiir die Montage

erforderlich. Siehe Seite 33 fiir Details.

Bohrung der Befestigungsschraube der Hauptplatte (4 Positionen) fiir M6

q)ﬁ

Klemmschraube (M5 x 0,8) (2 Positionen)

8 18
6 68,5
& @ o
B + ™
{e} ©
i 2
©
o o
o o
1K L[]
0]
o | e ©
»,
! [Te)
12 8os
4 x M4 x 0,7 durchgehend 21,2
(Zubehdrbefestigungsgewinde) 26
Mit montierter Schutzabdeckung
15
33

17

N

Iy

450

3:/ 2x75

3 63

03157 (565)

0,025

6H7 (*3°") Tiefe 5

[0}
1
0
8 3
3 0 32
— é | 0
ol | [
[lel[[a]N
4 x M5 x 0,8 Gewindetiefe 10
Durchgangsbohrung @ 4,3
— —_—
- 4 x M3 x 0,5 Gewindetiefe 5,5
g 0 Fir die Montage der
. =0.1 Schutzabdeckung (4 Positionen)
Gedffnet 34
Geschlossen 20
63
© © 9
& @
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Serie RMHZ2

Al

Produktspezifische Sicherheitshinweise

Vor der Handhabung der Produkte durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise. Zu
Sicherheitshinweisen fiir pneumatischen Greifer und Signalgeber siehe ,,Sicherheitshinweise zur

Handhabung von SMC-Produkten® und die Betriebsanleitung auf der SMC-Website, https://www.smc.eu

] Umgebungsbedingungen \

] Handhabung

A\Achtung

Beriicksichtigen Sie die Rostbestédndigkeit der
Linearfihrungseinheit.

Fir die Fingerfihrung wurde martensitischer rostfreier Stahl
verwendet. Dieser Stahl weist jedoch im Vergleich zu
austenitischem rostfreiem Stahl eine geringere Rostbestandigkeit
auf. Insbesondere in Umgebungen, in denen sich aufgrund der
Kondensation Wassertropfen bilden, kénnte Rost usw. entstehen.

A\Achtung

Fiir den Greiferbackenteil des Antriebs wird eine Fiihrung mit
Hubbegrenzung verwendet. Da bei einer durch Bewegungen oder
Rotationen des Antriebs verursachten Tragheitskraft sich eine
Stahlkugel auf eine Seite verschiebt, erh6ht sich der Widerstand
und die Genauigkeit wird beeintrachtigt. Betreiben Sie die
Greiferbacke bei einer durch Bewegungen oder Rotationen des
Antriebs verursachten Trégheitskraft bis zum vollen Hub.

Verwendung der Gehiuse-Gewindebohrungen |

] Montage der Anbauteile

1. Vermeiden Sie Kratzer oder Deformierungen und
lassen Sie den pneumatischen Greifer nicht fallen.
Schon durch leichte Deformierungen kénnen Fehlfunktionen
verursacht werden.

Gehéduse-Gewindebohrung

@ Gehause-Gewindebohrung

Verwendbare Schraube: M5 x 0,8
Anzugsdrehmoment: 2,7 bis 3,3 Nm [ ‘
Max. Einschraubtiefe: 10 mm

A<
9]

TO—©

55y
©

@ Gehéduse-Durchgangsbohrungen
Verwendbare Schraube: M4 x 0,7
Anzugsdrehmoment: 1,35 bis 1,65 Nm

o-
=

(ﬁxﬂ

1. Ziehen Sie zur Montage des Anbauteils die Schraube
mit dem angegebenen Anzugsdrehmoment an.
Durch Anziehen mit Ubermé&Bigem Moment kdnnen
Fehlfunktionen auftreten, wahrend ein zu geringes
Anzugsdrehmoment dazu fuhren kann, dass sich Teile l6sen.

Achten Sie darauf, die Anbauteile mit
Schrauben etc. bei Innengewinde auf
dem Finger mit dem
Anzugsdrehmoment laut
nachstehender Tabelle zu montieren.

Anbauteil

Verwendbare Schraube Anzugsdrehmoment [Nm]

M4 x 0,7 1,35 bis 1,65

Z;SMC 18



Pneumatischer Greifer fiir kollaborative Roboter

3-Finger-Typ c 85

Serie RMHS3

Bestellschliissel
0 Kompatibler Roboter eVentiIoption
| Siehe ,Tabelle 1 Liste der kompatiblen Roboter*. | —_ (0] (o]
Grundausfiihrung Drucklos gedffnet Drucklos geschlossen
9 Schalterauswahl J:EE
N Signalgeber (NPN)
P Signalgeber (PNP)

6 Roboter-Anschlusskabel

— Mit Steckerkabel 6
N Ohne Anschlusskabel Manueller Wechsler
e Schutzabdeckung 7 , E Mit Hauptplatten-Baugruppe
_ Ohne
Schutzabdeckung

F Ohne Hauptplatten-Baugruppe

Mit 2
D Schutzabdeckung 1 Siehe Seite 32 fur die Montage des manuellen Wechslers.

Die Hauptplatten-Baugruppe wird benétigt, um den Greifer am
Roboter zu befestigen. Wenn die Hauptplatten-Baugruppe am
Roboter montiert ist, kdnnen auBerdem mehrere verschiedene
Werkzeugmodelle mit dem Roboter verwendet werden.
Kunden, die bereits eine Hauptplatten-Baugruppe besitzen,
kénnen die Option ,F* (ohne Hauptplatten-Baugruppe) wéhlen.
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Pneumatischer Greifer fiir kollaborative Roboter .
3-Finger-Typ Serie RMHS3

Tabelle 1 Liste der kompatiblen Roboter

Wentfiations| Schaller | ooy terhersteller | Unterstiitztes Modell | SOl | Venti- || eniatons- | Schalter- | gy oo cielier | Unterstiitztes Modetl | S0alt: | Vent-
symbol auswahl ausgang | polaritat symbol auswahl ausgang | polaritat
UR3e SCR3
UNIVERSAL UR5e SCR5
011 P PNP |-COM
ROBOTS UR10e GCR3-620
UR16e 081 P SIASUN GCR5-910 PNP | -COM
OMRON/ T™5 GCR10-1300
021 N TECHMAN ™12 NPN | +COM GCR14-1400
ROBOT ™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 Zut2
P PNP |-COM JAKA Zu3
N NPN COM P JAKA Zu7 PNP | -COM
042 MOTOMAN-HC10DT * =
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 E03
CRX-5iA 111 P HAN'S ROBOT EO5 PNP |-COM
RX-10iA(L E1
051 P FANUC CRXTOIA(L) PNP |-COM 0
CRX-20iA 121 P ABB Gofa PNP | -COM
CRX-25iA
LBR-iiwa
061 P KUKA (Medien-Flansch: nur I/| PNP | -COM
O-Pneumatik)
H2017
H2515
DOOSAN M0609
071 P ROBOTICS M0B17 PNP | -COM
M1013
M1509

1 Wenn Sie sich fur ein Produkt der Mitsubishi Electric Corporation oder der YASKAWA Electric Corporation entscheiden, wird ein entsprechender
Flansch mitgeliefert. Siehe Seite 33 fir detaillierte Angaben.
+ Fir die Kompatibilitdt mit Robotern, die nicht in der Liste der kompatiblen Roboter aufgefiihrt sind, wenden Sie sich bitte an unser nachstgelegenes Verkaufsbiiro.
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Serie RMHS3

Technische Daten

Bezeichnung

Technische Daten

Standards Konform mit ISO 9409-1-50-4-M6*1
Medium Druckluft
Betriebsdruck 0,1 bis 0,6 MPa
Umgebungs- und Medientemperatur -10 bis 50 °C*2
Wiederholgenauigkeit 0,01 mm

Max. Betriebsfrequenz

60 Zyklen pro Minute

allgemeine Angaben

Schmierung Lebensdauergeschmiert
Wirkungsweise Doppeltwirkend
Haltekraft AuBen 118 N*3
Effektiver Wert pro Finger Innen 130 N*3
Offnungs-/SchlieBhub (beidseitig) 8 mm
Gewicht 776 g4

Anschlusstyp

M8, 8-poliger Stecker

Druckluft-Versorgungsanschluss (P)

Steckverbindung (D 4)

Versorgungsspannung 24 VDC =10 %*2
Magnetventil Modell V114
Signalgeber Modell D-M9N/D-M9P
Entliftungs-Drossel | Modell ASN2-M5-X937

*1 Roboter, deren Endeffektor-Befestigungsstandard abweicht, sind mit einem speziellen Befestigungsflansch ausgestattet. (Siehe Seite 20.)
%2 Nur wenn es sich bei dem kompatiblen Roboter um den LBR-iiwa von KUKA handelt, betragt die Spannungsversorgung 24 VDC (-15 %/+20 %) und die

max. Betriebstemperatur 40 °C.

*3 Dies sind die Werte in der Mitte des Hubs, wenn der Druck 0,5 MPa und der Klemmpunktabstand L 30 mm betragt.
x4 Dies ist der Wert ohne das Gewicht der Schutzabdeckung und des Anschlusskabels.

Ventilspezifikationen

Betriebstemperatur

-10 bis 50 °C (40 °C*1) nicht gefroren

Handhilfsbetatigung Nicht verriegelbarer Typ
Einbaulage Uneingeschréankt (je nach Einbaulage des Greifers)
Schutzart Staubgeschutzt
+1 Fur das Roboter-ldentifikationssymbol 061P
Technische Daten Spule
Betriebsspannung 24VDC

Zulassige Spannungstoleranz

-10 bis +10 % (-15 % bis +20 %*1)

Leistungsaufnahme

0,4 W (0,55 W)

Schutzbeschaltung

Varistor

#1 Fur das Roboter-ldentifikationssymbol

Technische Daten Signa

061P

Ig_;eber

Ausgangstyp NPN/PNP (abhangig von den Robotern)
Versorgungsspannung 24VDC
Stromaufnahme Max. 10 mA
Lastspannung 28 VDC oder weniger (NPN)
Laststrom Max. 40 mA

Interner Spannungsabfall Max. 0,8 V bei 10 mA (max. 2 V bei 40 mA)
Kriechstrom max. 100 uA bei 24 VDC

Auf Seite 9 finden Sie weitere Informationen zur Typenauswahl anhand der effektiven ,Haltekraft” und des ,Klemmpunkts®.
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Stuckliste

Pneumatischer Greifer fiir kollaborative Roboter .
3-Finger-Typ Serie RMHS3

Nr. Beschreibung

Greifer-Baugruppe

3/2-Wege-Magnetventil

Entliftungs-Drossel mit Schalldampfer

Abdeckungs-Baugruppe

1
2
3
4 |Steckverbindung
5
6

Signalgeber-Baugruppe

Manueller Wechsler

7 (Hauptplatten-Baugruppe)
Ersatzteile
Beschreibung Bestell-Nr. Beiliegende Teile
Greifer-Baugruppe RMH-A26-01 @
Abdeckungs-Baugruppe RMH-A26-08 (®), Befestigungsschraube

spezieller Flansch

Mitsubishi Electric: 031N, 031P

JMHZ-A16-X7400-BRK-01

spezieller Flansch, Befestigungsschraube

YASKAWA Electric: 041N, 041P

JMHZ-A16-X7400-BRK-02

YASKAWA Electric: 042N, 042P

JMHZ-A16-X7400-BRK-03

spezieller Flansch, Befestigungsschraube

PNP RMH-A00-05-P
Signalgeber-B *1
ignalgeber-Baugruppe NPN RMH-A00-05-N ®
Drucklos geéffnet*2 V124-5MOU
X Drucklos geschlossen V114-5MOU
3/2-Wege-Magnetventil - @
KUKA | Drucklos geéffnet2. 3 V114-5MOU-X647
061P  Drucklos geschlossen3 V124-5MOU-X647
Mit Ausnahme der folgenden RMH-A00-09-A
Identifikationssymbol 071P,
? RMH-A00-09-B
Hauptplatten-Baugruppe |081P, 101N @
Identifikationssymbol 091N,
091P, 121P RMH-A00-09-C
Anschlusskabel Siehe Seite 32.
Verschlauchungsplatte,
- 2 _AQO-
Verschlauchungsplatten-Baugruppe* RMH-A00-06 Befestigungsschraube, O-Ring
Steckverbindung KQ2S04-M5N O)
Entliiftungs-Drossel ASN2-M5-X937 ®

+1 Eine Signalgeber-Baugruppe bezeichnet ein Montageteil, in dem 2 Signalgeber in einem Teil integriert sind. Wenn Sie einen Signalgeber austauschen,
wird der Austausch in ganzen Signalgeber-Baugruppen vorgenommen. Ein einzelner Signalgeber kann nicht ersetzt werden.

#2 Bei der Installation eines drucklos geéffneten Ventils ist eine Verschlauchungsplatten-Baugruppe erforderlich. Fiir Einzelheiten siehe die Betriebsanleitung.

#3 Bei Verwendung von KUKA ist ein 3/2-Wege-Magnetventil als Sonderanfertigung erhaltlich.

O
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Serie RMHS3

Abmessungen

= FUr kollaborative Roboter der Mitsubishi Electric Corporation und der YASKAWA Electric Corporation ist ein spezieller Flansch fiir die Montage
erforderlich. Siehe Seite 33 flr Details. 6x M4 X 0.7
X x 0,

(Zubehdrbefestigungsgewinde)

4,5

12 |

89 (8 oa6)

16
18 Klemmschraube (M5 x 0,8) (2 Positionen) 063
8| 6 68,5 ‘ 31,517 (50)
[s2)
L 1 —_‘
& @ o _
) 3
n
— N~
<
P19 I 2l o
[}
(¢} 0 0
© H 0 0
A o
Gedffnet 14 : +0,025
4 x M3 x 0,5 Gewindetiefe 5 eotine 9 3 H9 (%)
Fiir die Montage der Geschlossen 10 21
Schutzabdeckung (3 Positionen)
A‘E)o 450
Bohrung der Befestigungsschraube der f
Hauptplatte (4 Positionen) fir M6
0%
T
=
7=
2x75 T8
© =

Mit montierter Schutzabdeckung

52,5
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Serie RMHS3

Produktspezifische Sicherheitshinweise

Vor der Handhabung der Produkte durchlesen. Siehe Umschlagseite fir
Sicherheitshinweise. Zu Sicherheitshinweisen fiir pneumatischen Greifer und
Signalgeber siehe ,,Sicherheitshinweise zur Handhabung von SMC-Produkten® und die
Betriebsanleitung auf der SMC-Website, https://www.smc.eu

Montage der Anbauteile \

1. Vermeiden Sie Kratzer oder Deformationen und
lassen Sie den pneumatischen Greifer nicht fallen.
Schon durch leichte Deformierungen kénnen Fehlfunktionen
verursacht werden.

2. Ziehen Sie zur Montage des Anbauteils die Schraube
mit dem angegebenen Anzugsdrehmoment an.

Durch Anziehen mit Ubermé&Bigem Moment kénnen
Fehlfunktionen auftreten, wahrend ein zu geringes
Anzugsdrehmoment dazu fuhren kann, dass sich Teile l6sen.

O

Verwenden Sie bei der
Montage des Anbauteils

M4 x 0,7 Schrauben und ein
Anzugsdrehmoment von
1,35 bis 1,65 Nm.

v Montage des
Anbauteils Innengewinde

SMC 24



Pneumatischer Greifer fiir kollaborative Roboter

Langhub-Ausfuhrung C 85

Serie RMHF2

Bestellschliissel

RMHF2-16D2-[_|[P]O-[N[DJE
0060 000

0 Kompatibler Roboter QVentiIoption
| Siehe ,Tabelle 1 Liste der kompatiblen Roboter*. | —_ (0] (o]
Grundausfiihrung Drucklos geoffnet Drucklos geschlossen
9 Schalterauswahl j:@@
N Signalgeber (NPN)
P Signalgeber (PNP)
A Antriebs-Positionssensor (D-MP)

9 Roboter-Anschlusskabel
—_ Mit Steckerkabel
N Ohne Anschlusskabel

e Schutzabdeckung 6 Manueller Wechsler

Ohne
—_ Schutz-
abdeckung

E Mit Hauptplatten-Baugruppe

Mit
D Schutzab-

F Ohne Hauptplatten-Baugruppe | < ‘,;/ ;
deckung q i7 J

Siehe Seite 32 flr die Montage des manuellen Wechslers.

Die Hauptplatten-Baugruppe wird benétigt, um den Greifer am
Roboter zu befestigen. Wenn die Hauptplatten-Baugruppe am
Roboter montiert ist, kbnnen auBerdem mehrere verschiedene
Werkzeugmodelle mit dem Roboter verwendet werden.

Kunden, die bereits eine Hauptplatten-Baugruppe besitzen,
kénnen die Option ,F* (ohne Hauptplatten-Baugruppe) wahlen.
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Pneumatischer Greifer fiir kollaborative Roboter .
Langhub-Ausfiihrung Serie RMHFZ

Tabelle 1 Liste der kompatiblen Roboter

Identifikations-| Schalter- |  Roboter- . Schalt- | Ventil- | |Identifikations-| Schalter- Roboter- . Schalt- | Ventil-
Unterstitztes Modell o Unterstlitztes Modell o
symbol auswahl hersteller ausgang | polaritéat symbol auswahl hersteller ausgang | polaritét
UR3e H2017
UR5 H2515
A © Analog | -COM
UR10e 071 p | DOOSAN Mo609 PNP | -COM
011 UNIVERSAL UR16e ROBOTICS M0617
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 - Analog | -COM HAN'S
CRX-20iA 111 P ROBOT EO05 PNP | -COM
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 (Medien-Flansch: PNP |-COM
nur [/O-Pneumatik)

=1 Wenn Sie sich fir ein Produkt der Mitsubishi Electric Corporation oder der YASKAWA Electric Corporation entscheiden, wird ein entsprechender
Flansch mitgeliefert. Siehe Seite 33 flr detaillierte Angaben.
= FUr die Kompatibilitat mit Robotern, die nicht in der Liste der kompatiblen Roboter aufgefiihrt sind, wenden Sie sich bitte an unser nachstgelegenes Verkaufsbliro.

smc 20
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Serie RMHF2

Technische Daten

Bezeichnung Technische Daten
Standards Konform mit ISO 9409-1-50-4-M6*1
Medium Druckluft
Betriebsdruck 0,1 bis 0,7 MPa
Umgebungs- und Medientemperatur -10 bis 50 °C*2
Wiederholgenauigkeit +0,05 mm

Max. Betriebsfrequenz

60 Zyklen pro Minute

allgemeine Angaben

Schmierung Lebensdauergeschmiert
Wirkungsweise Doppeltwirkend
Haltekraft AuBen 90 N#38
Effektiver Wert pro Finger Innen 90 N*38
Offnungs-/SchlieBhub (beidseitig) 64 mm
Gewicht 945 g=4

Anschlusstyp

M8, 8-poliger Stecker

Druckluft-Versorgungsanschluss (P)

Steckverbindung (9 4)

Versorgungsspannung 24 VDC =10 %*2
Magnetventil Modell V114
Signalgeber Modell D-M9N/D-M9P
Wegmesssystem Modell D-MP
Entliftungs-Drossel | Modell ASN2-M5-X937

*1 Roboter, deren Endeffektor-Befestigungsstandard abweicht, sind mit einem speziellen Befestigungsflansch ausgestattet. (Siehe Seite 26.)

%2 Nur wenn es sich bei dem kompatiblen Roboter um den LBR-iiwa von KUKA handelt, betragt die Spannungsversorgung 24 VDC (-15 %/+20 %) und die
max. Betriebstemperatur 40 °C.

*3 Dies sind die Werte in der Mitte des Hubs, wenn der Druck 0,5 MPa und der Klemmpunktabstand L 20 mm betragt.

x4 Dies ist der Wert ohne das Gewicht der Schutzabdeckung und des Anschlusskabels.

Ventilspezifikationen

Antriebs-Positionssensor

Betriebstemperatur

-10 bis 50 °C (40 °C*1) nicht gefroren

Handhilfsbetatigung

Nicht verriegelbarer Typ

Einbaulage

Uneingeschrénkt (je nach Einbaulage des Greifers)

Schutzart

Staubgeschitzt

*1 FUr das Roboter-ldentifikationssymbol 061P

Technische Daten Spule

Modell D-MP050[]

Versorgungsspannung 15 bis 30 VDCl, Restwelligkeit (p-p) max. 10 %
(mit Verpolungsschutz)

Stromaufnahme Max. 48 mA (ohne Last)
Wiederholgenauigkeit*? 0,1 mm (Umgebungstemperatur: 25 °C)
Auflésung 0,05 mm
Linearitat +0,3 mm (Umgebungstemperatur: 25 °C)
analoger Ausgangsspannung 0 bis10V
Spannungsausgang | Min. Lastwiderstand 2kQ

Betriebsspannung

24VDC

Zulassige Spannungstoleranz

-10 bis +10 % (-15 % bis +20 %*1)

Leistungsaufnahme

0,4 W (0,55 W+1)

Schutzbeschaltung

Varistor

#1 Fur das Roboter-ldentifikationssymbol 061P

Technische Daten Signalgeber

Ausgangstyp NPN/PNP (abhéngig von den Robotern)
Versorgungsspannung 24VDC
Stromaufnahme Max. 10 mA
Lastspannung 28 VDC oder weniger (NPN)
Laststrom Max. 40 mA

Interner Spannungsabfall | Max. 0,8 V bei 10 mA (max. 2 V bei 40 mA)
Kriechstrom max. 100 uA bei 24 VDC

+1 Wiederholgenauigkeit der magnetischen Bewegung in eine Richtung.
# Einzelheiten zum Positionssensor fir den Antrieb (Serie D-MP) finden
Sie in der Betriebsanleitung auf der SMC-Website.

Auf Seite 10 finden Sie weitere Informationen zur Typenauswahl anhand der effektiven ,Haltekraft und des ,,Klemmpunkts®.
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Stuckliste

Pneumatischer Greifer fiir kollaborative Roboter .
Langhub-Ausfiihrung Serie RMHFZ

21 By

Beschreibung

Nr. Beschreibung

1 |Greifer-Baugruppe 5 |Abdeckungs-Baugruppe
2 |3/2-Wege-Magnetventil 6 |Signalgeber-Baugruppe
3 |Entliiftungs-Drossel mit Schalldampfer 7 Manueller Wechsler
4 |Steckverbindung (Hauptplatten-Baugruppe)
Ersatzteile
Beschreibung Bestell-Nr. Beiliegende Teile
Greifer-Baugruppe RMH-A32-01 @
Abdeckungs-Baugruppe Mit Ausnahme der folgenden AMH-A32-08 (®), Befestigungsschraube
Identifikationssymbol: 011A, 051A RMH-A32-08-B

spezieller Flansch

Mitsubishi Electric: 031N, 031P

JMHZ-A16-X7400-BRK-01

Dedizierter Flansch, Befestigungsschraube

YASKAWA Electric: 041N, 041P

JMHZ-A16-X7400-BRK-02

YASKAWA Electric: 042N, 042P

JMHZ-A16-X7400-BRK-03

Dedizierter Flansch, Befestigungsschraube

091N, 091P, 121P

Signalgeber-Baugruppe*! PNP RMH-A00-05-P ®
gnalg grupp NPN RMH-A00-05-N
Drucklos geoffnet*2 V124-5MOU
3/2-Wege-Magnetventil Drucklos geschlossen V114-5MOU @
ge-flag KUKA | Drucklos gedffnet+2. 3 V114-5MOU-X647
061P |Drucklos geschlossen3 V124-5MOU-X647
Mit Ausnahme der folgenden RMH-A00-09-A
Identifikationssymbol:
RMH-A00-09-B
Hauptplatten-Baugruppe |071P, 081P, 101N @
Identifikationssymbol: RMH-A00-09-C

Anschlusskabel

Siehe Seite 32.

Verschlauchungsplatten-Baugruppe*2

RMH-A00-06

Verschlauchungsplatte, Befestigungsschraube, O-Ring

Steckverbindung

KQ2S04-M5N

@

Entliiftungs-Drossel

ASN2-M5-X937

®

#1 Eine Signalgeber-Baugruppe bezeichnet ein Montageteil, in dem 2 Signalgeber in einem Teil integriert sind.

Wenn Sie einen Signalgeber austauschen,

wird der Austausch in ganzen Signalgeber-Baugruppen vorgenommen. Ein einzelner Signalgeber kann nicht ersetzt werden.
#2 Bei der Installation eines drucklos gedffneten Ventils ist eine Verschlauchungsplatten-Baugruppe erforderlich. Fir Einzelheiten siehe die Betriebsanleitung.
+3 Bei Verwendung von KUKA ist ein 3/2-Wege-Magnetventil als Sonderanfertigung erhéltlich.

O
2
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Serie RMHF2

Abmessungen

= FUr kollaborative Roboter der Mitsubishi Electric Corporation und der YASKAWA Electric Corporation ist ein spezieller Flansch fiir die Montage
erforderlich. Siehe Seite 33 flr Details.

8 x M4 x 0,7 Gewindetiefe 4
(Zubehorbefestigungsgewinde)

4 x M5 x 0,8 Gewindetiefe 5,5
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Klemmschraube (M5 x 0,8) (2 Positionen) 2x@3H9 ( 0 )
142
18 Q63
8 6 68,5 ‘ 031,517 (%)
[ ] e m—]
K.’— & of
N RS
- ©
®
< 0
- " | g @
O ~—
( J ©
:)l I° °| Ic'
o f U 5
O ¢ O O o0—¢€y | ® o O O o ©
7 L&
95 27 1,2 - 14,2>¢ L 1,2 _ 1,2
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Fur die Montage der Schutzabdeckung (4 Positionen) Geschlossen 0
Bohrung der Befestigungsschraube der
Hauptplatte (4 Positionen) fir M6
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5
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Mit montierter Schutzabdeckung
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2 x M5 x 0,8 Gewindetiefe 12
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Pneumatischer Greifer fiir kollaborative Roboter .
Langhub-Ausfﬁhrungserle RMHF2

Abmessungen: mit Antriebs-Positionssensor

= Alle nicht unten aufgefiihrten Abmessungen entsprechen denen der Seite 29.
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Serie RMHF2

Produktspezifische Sicherheitshinweise

Vor der Handhabung der Produkte durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir Sicherheitshinweise. Zu
Sicherheitshinweisen fiir pneumatischen Greifer und Signalgeber siehe ,,Sicherheitshinweise zur
Handhabung von SMC-Produkten® und die Betriebsanleitung auf der SMC-Website, https://www.smc.eu

Verwendung der Gehiuse-Gewindebohrungen |

] Handhabung

1. Vermeiden Sie Kratzer oder Deformationen und
lassen Sie den pneumatischen Greifer nicht fallen.
Schon durch leichte Deformierungen kénnen Fehlfunktionen
verursacht werden.

Gehéduse-Gewindebohrung

@ Seitenmontage
(Gehéduse-Gewindebohrung)
Verwendbare Schraube: M5 x 0,8
Anzugsdrehmoment: 2,7 bis 3,3 Nm
Max. Einschraubtiefe: 5,5 mm ﬁ

]

55

@ Montage am Boden

(Gehause-Gewindebohrung)
Verwendbare Schraube: M5 x 0,8
Anzugsdrehmoment: 2,7 bis 3,3 Nm
Max. Einschraubtiefe: 5,5 mm

boo@ ©

e
1)
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Offnungs-/
SchlieBrichtung

Axiale Richtung

A\ Achtung

Fiir den Greiferbackenteil des Antriebs wird eine Fiihrung
mit Hubbegrenzung verwendet. Da sich bei einer durch
Bewegungen oder Rotationen des Antriebs verursachten
Tragheitskraft eine Stahlkugel auf eine Seite verschiebt,
erhéht sich der Widerstand und die Genauigkeit wird
beeintrachtigt. Betreiben Sie die Greiferbacke bei einer
durch Bewegungen oder Rotationen des Antriebs
verursachten Tragheitskraft bis zum vollen Hub.

Montage der Anbauteile

1. Ziehen Sie zur Montage des Anbauteils die Schraube
mit dem angegebenen Anzugsdrehmoment an.
Durch Anziehen mit Gbermé&Bigem Moment kdnnen
Fehlfunktionen auftreten, wahrend ein zu geringes
Anzugsdrehmoment dazu flhren kann, dass sich Teile l6sen.

@Positionierung in Richtung der Offnungs-/
SchlieBbewegung der Greiferfinger
Positionieren Sie den Finger und den Aufsatz, indem Sie den Pin
am Finger in die Aufnahme des Aufsatzes einsetzen.
Folgende Abmessungen der Bolzenaufnahmebohrung sind
vorzusehen: Abmessung C an der Wellenbasis fiir die Offnungs-/
SchlieBrichtung; Langloch Bohrung B fir die axiale Richtung.

@ Positionierung in axialer Richtung des Fingers
Richten Sie die Seite A des Anbauteils an der Finger-
Bezugsebene des Greifers aus.

>

Anbauteil

Achten Sie darauf, die Anbauteile an den Fingern mit einem
Anzugsdrehmoment von 1,35 bis 1,65 Nm zu montieren. Verwenden
Sie Schrauben M4 x 0,7 usw. fur die Innengewinde der Finger.

Anbauteil

SVC



Serie RMH[]
Optionen

Mit dem Roboter kompatibles Anschlusskabel

)

3. Ziehen Sie die Klemmschrauben fest.

(Anzugsdrehmoment: 2,7 bis 3,3 Nm)

Klemmschraube

Positionierstift (2 x M5 x 25)

(@ 6x10)

Klemmen

P . Hauptplatte

- '
-_—
Innensechskantschraube

(4 x M6 x 10)

Werkzeugplatte

C=

O

Befestigungsschraube fiir Hauptplatten-Baugruppe

Identifikations- A B
symbol FE sSEEnE e Seite des pneumatischen Greifers Roboterseite ZESEINT
011P, 011A UNIVERSAL ROBOTS M8, 8-poliger (Buchse) RMH-A00-11-A
021N OMRON/TECHMAN ROBOT M8, 8-polig (Stecker) RMH-A00-11-B
821'; Mitsubishi Electric M12, 8-polig (Stecker) RMH-A00-11-C
041N
041P
042N 51227-0800 hergestellt von MOLEX MH-7400-ADP-D-01
042P YASKAWA Electric
gjgg M8, 8-poliger (Buchse) RMH-A00-11-A
051P, 051A FANUC M8, 8-poliger (Buchse) M8, 8-poliger (Buchse) RMH-A00-11-A
061P KUKA M8, 8-polig (Stecker) RMH-A00-11-B
071P DOOSAN ROBOTICS M8, 8-poliger (Buchse) RMH-A00-11-B
081P SIASUN M8, 8-poliger (Buchse) RMH-A00-11-A
ggm JAKA M8, 8-polig (Stecker) RMH-A00-11-B
101N .
101P AUBO M8, 8-poliger (Buchse) RMH-A00-11-A
111P HAN’S ROBOT M12, 12-polig (Stecker) RMH-A00-11-D
121P ABB M8 3-polig, M8 4-polig (Stecker) RMH-A00-11-E
Montage des manuellen Wechslers Ersatzteile
-
1. Setzen Sie den Positionierstift in den Roboterarm ein, und A
ziehen Sie die Hauptplatte mit den Innensechskantschrauben C
fest. (Anzugsdrehmoment: 4,7 bis 5,7 Nm)
2. Losen Sie die Klemmschraube und richten Sie die Hauptplatte o al-r N
an der Nut der Werkzeugplatte des pneumatischen Greifers aus.

Positionierstift

Abmessungen
Bestell-Nr. Beschreibung A B C D
_AMH-AQ0-14 | chskantschraube bl 10 — —
RMH-A00-15 8 10 — —
_ RMH-A00-16_| Positionierstift — — 10 6h8
RMH-A00-17 —_ —_ 15 6h8

# Schrauben und Positionierstifte fiir die Hauptplatten-Baugruppe sind im
Lieferumfang der Hauptplatte enthalten, kdnnen jedoch in Mengen von
1 oder mehr unter den unten aufgefiihrten Bestell-Nr. bestellt werden.

Identifikationssymbol des | Innensechskantschraube mit niedrigem Kopf Positionierstift
kompatiblen Roboters Bestell-Nr. Menge Bestell-Nr. Menge
011 RMH-A00-14 (4 Stk./Einheitt RMH-A00-16 |1 Stk./Einheit
021 RMH-A00-14 |4 Stk./Einheitf RMH-A00-16 |1 Stk./Einheit
031 RMH-A00-14 |4 Stk./Einheitf RMH-A00-16 |1 Stk./Einheit
041 RMH-A00-14 (4 Stk./Einheitt RMH-A00-16 |1 Stk./Einheit
042 RMH-A00-14 |4 Stk./Einheitf RMH-A00-16 |1 Stk./Einheit
043 RMH-A00-14 |4 Stk./Einheitf RMH-A00-16 |1 Stk./Einheit
051 RMH-A00-14 |4 Stk./Einheitf RMH-A00-16 |1 Stk./Einheit
061 RMH-A00-14 |4 Stk./Einheitf RMH-A00-16 |1 Stk./Einheit
071 RMH-A00-15 |4 Stk./Einheitf RMH-A00-16 |1 Stk./Einheit
081 RMH-A00-15 |4 Stk./Einheitf RMH-A00-16 |1 Stk./Einheit
091 RMH-A00-14 |4 Stk./Einheitf RMH-A00-17 |1 Stk./Einheit
101 RMH-A00-15 |4 Stk./Einheitf RMH-AQ00-16 |1 Stk./Einheit
111 RMH-A00-14 (4 Stk./Einheitt RMH-A00-16 |1 Stk./Einheit
121 RMH-A00-14 |4 Stk./Einheitf RMH-A00-17 |1 Stk./Einheit
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Serie RMH[ |

Spezielle Flansche nach Roboterhersteller

Wenn Sie ein Roboter-ldentifikationssymbol und die Option ,E* (mit Hauptplatten-Baugruppe) fir den manuellen Wechsler auswéhlen, wird ein spezieller
Flansch fir den entsprechenden Roboter mit dem Produkt geliefert.

B Flansch fiir MOTOMAN-HC10 von YASKAWA Electric (Roboter-ldentifikationssymbol: 041N, 041P)

Zubehor Menge ©31,5
Innensechskantschraube (M4 x 8) 2 Stk. © 0 25 .
Innensechskantschraube (M6 x 12) 4 Stk. : ;
Rundkopf-Kreuzschlitzschraube aus Kunststoff (M4 x 6) | 2 Stk. B-B (1: 1) = ‘ =
Positionierstift (6 x 10) 1 Stk. | :
Kabelbefestigun 2 Stk. j
Bindeband = 2 Stk. 08017 (-3.050) °

o

N
7% 2N
%D 06 H7 (0012 @ 5.\“”&‘\\\\

IESeR)

~
[T

B "y,

4 x M6 x 1,0 Gewindetiefe 8"\ &2
2xM4x0,7 Ul — >
Gewindetiefe 8 9,5 Durchgangsbohrung fiir Befestigungsschraube
E— (4 Positionen) fir M6

26
B Flansch fiir MOTOMAN-HC10DT von YASKAWA Electric (Roboter-ldentifikationssymbol: 042N, 042P) _ -
-4 -
Zubehor Menge 031 ’
Innensechskantschraube (M4 x 8) 2 Stk. rﬁ—l ‘ ™| © ;
Innensechskantschraube (M6 x 12) 4 Stk. aa)
Rundkopf-Kreuzschlitzschraube aus Kunststoff (M4 x 6) | 2 Stk. R
Positionierstift (6 x 10) 1 Stk.
Kabelbefestigung 2 Stk. @34 h7 (_§ oz)
Bindeband 2 Stk. 4 x M6 x 1.0 Gewindetiefe 8 c-C(1:1) Durchgangsbohrung fiir
’ Befestigungsschraube
% @6 H7 (*3°%2)
(<]
O ~
y J Q
9@/;6,/;
) . 12
M4 x 0,7 Gewindetiefe 8 >
(beidseitig) 24

B Flansch fur ASSISTA von Mitsubishi Electric (Roboter-ldentifikationssymbol: 031N, 031P) [T Y
—

(0}
-

g B

A

02017 (0z1) -

l!

Zubehor Menge ) Se———
Innensechskantschraube (M5 x 10)| 4 Stk. oy ﬂ:lp—lrrﬁ
Positionierstift (5 x 10) 1 Stk. f—ﬁw 77 v
20 @ 31,5 H7 (*3°%) ®
A5 950 2x Q4 H7 (+8,012) Tiefe 6 55 A-A (1: 1)

4 x @ 5,5 ganz durchgehend\

[T

L
A
[a\)
_._
Durchgangsbohrung fur
Befestigungsschraube —
(4 Positionen) fur M6
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Serie RMH[ ]

Sicherheitshinweise

Vor der Handhabung der Produkte diese Sicherheitshinweise durchlesen. Siehe Umschlagseite fiir
Sicherheitshinweise. Zu Sicherheitshinweisen fiir pneumatischen Greifer und Signalgeber siehe

»Sicherheitshinweise zur Handhabung von SMC-Produkten“ und die Betriebsanleitung auf der

SMC-Website, https://www.smc.eu

|

Montage |

|

Leitungsanschluss \

2.

AAchtung

. Einzelheiten zur Montagemethode entnehmen Sie der Betriebsanleitung.

Beachten Sie das spezifische Anzugsdremoment. Bei einem zu
groBen Anzugsdrehmoment kénnen das Gehause und die
Befestigungsschrauben beschadigt werden. Bei einem
unzureichenden Anzugsdrehmoment kann sich jedoch das Gehduse
verschieben und die Befestigungsschrauben kénnen sich Iésen.

. Schiitzen Sie das Produkt vor Herunterfallen und
liberméBige Schlag- oder StoBbelastungen.
Diese konnen die internen Bauteile des Gehauses, das
Magnetventil oder den Signalgeber beschédigen. In einigen
Féllen konnen diese Schaden zu Fehlfunktionen fiihren.

. Halten Sie das Produkt bei Wartungs- und Montagearbeiten am Gehéuse
fest. Vermeiden Sie beim Anheben des Gehauses libermaBiges Ziehen
des-Anschlusskabels oder ein Quetschen des Kabels. Andernfalls kann
dies Schaden am Magnetventil oder Signalgeber verursachen. In einigen
Féllen kdnnen diese Schéden zu Fehlfunktionen oder Ausféllen fiihren

. Die Schrauben konnen sich aufgrund der Betriebsbhedingungen
und der Umgebung l6sen. Achten Sie darauf, dass regelméBige
Wartungsarbeiten, wie z. B. zum Nachziehen der Schrauben,
durchgefiihrt werden.

|

Verdrahtung \

A\ Achtung

1. Vermeiden Sie wiederholtes Biegen oder Dehnen des-
Anschlusskabels sowie das Aufbringen von Kraft auf das Kabel.

. Die Verdrahtung nur im spannungsfreien Zustand vornehmen.
Andernfalls konnen die internen Bauteile des Magnetventils oder
des Signalgebers beschadigt werden. In einigen Fallen konnen
diese Schéden zu Fehlfunktionen fiihren.

. Das-Anschlusskabel darf nicht demontiert, gedndert oder zusatzlich
bearbeitet werden. Dies kdnnte zu Verletzungen und/oder Unféllen fiihren.

|

Leitungsanschluss \

AAchtung

. Vorbereitende MaBnahmen vor dem Leitungsanschluss

Blasen Sie die Schlduche vor dem AnschlieBen griindlich aus oder reinigen
Sie sie, um Verunreinigungen aus dem Leitungsinneren zu entfernen.

. Montage und Demontage von Schlduchen fiir Steckverbindungen
1) Montage des Schlauchs

(1) Der Schlauch muss im rechten Winkel abgeschnitten werden,
ohne die AuBenseite zu beschadigen. Verwenden Sie einen
SMC-Schlauchschneider TK-1, 2, 3, 5 oder 6. Benutzen Sie
keine Zangen, Scheren o. A. Dadurch kann es dazu kommen,
dass der Schlauch schrag abgeschnitten wird und sich nicht
anschlieBen lasst, bzw. sich nach dem Anschluss I6st. Des
Weiteren kénnen dadurch Leckagen entstehen.

(2) Der AuBendurchmesser von Polyurethanschlduchen nimmt zu, wenn
der Schlauch im Innern mit Druck beaufschlagt wird. Daher kann es
sein, dass der Schlauch nicht wieder in die Steckverbindung eingefihrt
werden kann. Uberpriifen Sie den SchlauchauBendurchmesser. Wenn
die Genauigkeit des AuBendurchmessers min. +0,07 mm fir @ 2 und
groBer als +0,15 mm fiir andere GrdBen ist, fihren Sie ihn erneut in
die Verschraubung/Steckverbindung ein, ohne ihn abzuschneiden.
Stellen Sie beim Einstecken des Schlauchs sicher, dass dieser den
Druckring problemlos durchdringt.

~
Z

3.

4,

SVC

A\ Achtung

(3) Schieben Sie den Schlauch langsam und gerade (0 bis 5°)
bis zum Anschlag in die Steckverbindung.

(4) Ziehen Sie, nachdem Sie den Schlauch bis zum Anschlag
eingeschoben haben, leicht am Schlauch, um
sicherzustellen, dass sich der Schlauch nicht I6sen I&sst. Ist
der Schlauch nicht weit genug eingeschoben, kann es zu
Luftleckagen kommen oder der Schlauch kann sich l6sen.
Orientieren Sie sich fiir die Uberpriifung der korrekten
Schlauchmontage an der folgenden Tabelle:

SchlauchgréBe Zugkraft [N]
2,32, 1/8" 5
@4, 5/32", 3/16" 8
a6, 1/4" 12
@ 8, 5/16" 20
@10, 3/8" 30
@12, 1/2" 35
@16 50

2) Abziehen des Schlauchs

(1) Druicken Sie den Druckring gleichméBig und ausreichend
fest, um den Schlauch zu I6sen. Driicken Sie den Schlauch
nicht hinein, ohne den Druckring betéatigt zu haben.

(2) Ziehen Sie den Schlauch heraus, lassen Sie den Druckring
dabei nicht los. Wird der Druckring nicht ausreichend weit
hineingedrtickt, kann der Schlauch nicht herausgezogen werden.

(8) Um den Schlauch wieder zu verwenden, schneiden Sie
den Teil des Schlauchs ab, der festgeklemmt war. Wird der
festgeklemmte Teil nicht entfernt, kann dies Luftleckage
und ein erschwertes Abziehen des Schlauchs verursachen.

Bei Verwendung anderer Schlauchmarken als SMC ist die Toleranz
des Schlauch-AuBen-@ und das Schlauchmaterial zu beriicksichtigen.
1) Polyamid-Schlauch  innerhalb +0,1 mm

2) Soft-Polyamidschlauchinnerhalb +0,1 mm

3) Polyurethanschlauch  innerhalb +0,15 mm, innerhalb -0,2 mm
Verwenden Sie keine Schlduche, die nicht die spezifizierte
Genauigkeit des AuBendurchmessers erfiillen oder die einen
anderen Innendurchmesser, ein anderes Material, eine andere
Héarte oder eine andere Oberflachenrauheit als die Schlduche
von SMC aufweisen. Bitte setzen Sie sich bei Unklarheiten mit
SMC in Verbindung. Dies kann zu Schwierigkeiten beim
AnschlieBen der Schlauche, zu Leckagen, zum L&ésen der
Schlduche oder zur Beschadigung der Verschraubungen fuhren.
Bei Verwendung mit anderen Schlduchen als denen von SMC
besteht flr die unten aufgeflihrten Produkte aufgrund ihrer
Eigenschaften kein Anspruch auf Gewahrleistung.

KQG2, KQB2, KFG2, KF, @ 2M

Leitungsanschluss

- Verhindern Sie, dass Verdreh- oder Zugkrafte, Momentlasten,
Vibrationen oder StdBe auf Schraub-/Steckverbindungen oder
Schlauche wirken.

Andernfalls werden die Anschlisse beschadigt und die
Schlauche kénnen abknicken, bersten oder sich |6sen.

- Heben Sie das Produkt nicht an dem Leitungsanschluss an,
nachdem der Schlauch angeschlossen wurde. Andernfalls
kann die-Steckverbindung beschédigt werden.

Einzelheiten finden Sie in den ,Sicherheitshinweise zur
Handhabung von SMC-Produkten“ auf der SMC-Website:
https://www.smc.eu
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/\ Sicherheitsvorschriften

Diese Sicherheitsvorschriften sollen vor geféhrlichen Situationen und/oder Sachschaden
schutzen. In diesen Hinweisen wird die potenzielle Gefahrenstufe mit den

Kennzeichnungen ,,Achtung”, ,,Warnung“ oder ,,Gefahr* bezeichnet. Diese wichtigen
Sicherheitshinweise mussen zusammen mit internationalen Sicherheitsstandards (ISO/
IEC) " und anderen Sicherheitsvorschriften beachtet werden.

Gefahr verweist auf eine Gefahrdung mit hohem
/\ Gefahr: Risiko, die schwere Verletzungen oder den Tod zur
Folge hat, wenn sie nicht verhindert wird.

Warnung verweist auf eine Geféhrdung mit mittlerem
A Warnung: Risiko, die schwere Verletzungen oder den Tod zur
Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird.

Achtung verweist auf eine Gefahrdung mit geringem
A Achtung: Risiko, die leichte bis mittelschwere Verletzungen zur
Folge haben kann, wenn sie nicht verhindert wird.

A Warnung

1. Verantwortlich fiir die Kompatibilitat bzw. Eignung des Produkts ist die
Person, die das System erstellt oder dessen technische Daten festlegt.

Da das hier beschriebene Produkt unter verschiedenen Betriebsbedingungen
eingesetzt wird, darf die Entscheidung Uber dessen Eignung fur einen
bestimmten Anwendungsfall erst nach genauer Analyse und/oder Tests erfolgen,
mit denen die Erflllung der spezifischen Anforderungen tberprift wird.

Die Erfullung der zu erwartenden Leistung sowie die Gewéhrleistung der
Sicherheit liegen in der Verantwortung der Person, die die Systemkompatibilitat
festgestellt hat.

Diese Person muss anhand der neuesten Kataloginformation standig die
Eignung aller Produktdaten Uberprifen und dabei im Zuge der
Systemkonfiguration alle Moglichkeiten eines Geréateausfalls ausreichend
berucksichtigen.

. Maschinen und Anlagen diirfen nur von entsprechend geschultem Personal
betrieben werden.
Das hier beschriebene Produkt kann bei unsachgemaBer Handhabung gefahrlich
sein.
Montage-, Inbetriebnahme- und Reparaturarbeiten an Maschinen und Anlagen,
einschlieBlich der Produkte von SMC, durfen nur von entsprechend geschultem
und erfahrenem Personal vorgenommen werden.

. Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen oder der Ausbau einzelner
Komponenten diirfen erst dann vorgenommen werden, wenn die Sicherheit
gewahrleistet ist.

Inspektions- und Wartungsarbeiten an Maschinen und Anlagen durfen erst dann
ausgeflhrt werden, wenn alle MaBnahmen Uberpruft wurden, die ein
Herunterfallen oder unvorhergesehene Bewegungen des angetriebenen Objekts
verhindern.

Vor dem Ausbau des Produkts missen vorher alle oben genannten
SicherheitsmaBnahmen ausgefuhrt und die Stromversorgung abgetrennt werden.
AuBerdem mussen die speziellen VorsichtsmaBnahmen fir alle entsprechenden
Teile sorgfaltig gelesen und verstanden worden sein.

Vor dem erneuten Start der Maschine bzw. Anlage sind MaBnahmen zu treffen,
um unvorhergesehene Bewegungen des Produkts oder Fehlfunktionen zu
verhindern.

. Unsere Produkte kénnen nicht auBerhalb ihrer technischen Daten verwendet
werden.

Unsere Produkte sind nicht fiir die Verwendung unter den folgenden

Bedingungen oder Umgebungen entwickelt, konzipiert bzw. hergestellt

worden.

Bei Verwendung unter solchen Bedingungen oder in solchen Umgebungen

erlischt die Gewéhrleistung.

1. Einsatz- bzw. Umgebungsbedingungen auBerhalb der angegebenen
technischen Daten oder Nutzung des Produktes im Freien oder unter direkter
Sonneneinstrahlung.

2. Verwendung fur Kernkraftwerke, Eisenbahnen, Luftfahrt, Raumfahrtausriistung,
Schiffe, Fahrzeuge, militarische Anwendungen, Ausriistungen, die das Leben,
die korperliche Unversehrtheit und das Eigentum von Menschen betreffen,
Treibstoffausristungen, Unterhaltungsausrtstungen, Notabschaltkreise,
Presskupplungen, Bremskreise, Sicherheitsausrtstungen usw. sowie fur
Anwendungen, die nicht den technischen Daten von Katalogen und
Betriebsanleitungen entsprechen.

3. Verwendung fur Verriegelungsschaltungen, auBer flr die Verwendung mit
doppelter Verriegelung, wie z. B. die Installation einer mechanischen
Schutzfunktion im Falle eines Ausfalls. Bitte Uberprufen Sie das Produkt
regelmaBig, um sicherzustellen, dass es ordnungsgemaB funktioniert.

1) ISO 4414: Pneumatische Fluidtechnik — Allgemeine Regeln und
sicherheitstechnische Anforderungen an Pneumatikanlagen
und deren Bauteile

ISO 4413: Fluidtechnik — Allgemeine Regeln und sicherheitstechnische

Anforderungen an Hydraulikanlagen und deren Bauteile

IEC 60204-1: Sicherheit von Maschinen — Elektrische Ausrtstung von
Maschinen (Teil 1: Allgemeine Anforderungen)

ISO 10218-1: Roboter und Robotereinrichtungen —
Sicherheitsanforderungen fur Industrieroboter — Teil 1:
Roboter.

usw.

A\ Achtung

Wir entwickeln, konstruieren und fertigen unsere
Produkte fiir den Einsatz in automatischen
Steuerungssystemen fir den friedlichen Einsatz in der
Fertigungsindustrie.

Die Verwendung in nicht-verarbeitenden Industrien ist
nicht abgedeckt.

Die von uns hergestellten und verkauften Produkte kénnen
nicht fur die in den Messvorschriften genannten
Transaktionen oder Zertifizierungen verwendet werden.
Nach den neuen Messvorschriften durfen in Japan
ausschlieBlich SI-Einheiten verwendet werden.

Einhaltung von Vorschriften

Das Produkt unterliegt den folgenden Bestimmungen zur
,Einhaltung von Vorschriften®.

Lesen Sie diese Punkte durch und erklaren Sie Ihr
Einverstandnis, bevor Sie das Produkt verwenden.

Einhaltung von Vorschriften

1. Die Verwendung von SMC-Produkten in
Fertigungsmaschinen von Herstellern von
Massenvernichtungswaffen oder sonstigen Waffen ist
strengstens untersagt.

2. Der Export von SMC-Produkten oder -Technologie von einem
Land in ein anderes hat nach den geltenden
Sicherheitsvorschriften und -normen der an der Transaktion
beteiligten Lander zu erfolgen. Vor dem internationalen
Versand eines jeglichen SMC-Produkts ist sicherzustellen,
dass alle nationalen Vorschriften in Bezug auf den Export
bekannt sind und befolgt werden.
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