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► SPÉCIFICATIONS PRODUIT

► Diagramme des forces ► Forces et couples
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Montre la somme des forces de préhension en fonction de la longueur des 
mors

Niveau 1 Niveau 2 Niveau 3 Niveau 4

Montre les couples et les forces qui peuvent 
agir en plus de la force de préhension.

Mx
MyMr

Fa

Mr [Nm] 7
Mx [Nm] 7
My [Nm] 5.5
Fa [N] 200

►CARACTÉRISTIQUES TECHNIQUES

N° de commande HRC-03-126895
Pour type de robot DOOSAN M- / H- / A-Serie
Conception MRK selon la norme ISO/TS 15066 Oui
Sous forme HRC collaborative
Gestion des câbles interne
Type d’entraînement électrique
Commande I/O
Détection de la position intégrée numérique
Sortie de commutation PNP
Course par mors [mm] 10
Auto maintien mécanique
Force de préhension à la fermeture (réglable) max. [N] 190
Force de préhension à l'ouverture (réglable) max. [N] 190
Force de préhension selon ISO/TS 15066 [N]* <140
Temps de fermeture [s] 0.19
Temps d'ouverture [s] 0.19
Temps de commande [s] 0.03
Poids propre du mors de préhension monté max. [kg] 0.1
Longueur mors de préhension max. [mm] 80
Précision de répétition +/- [mm] 0.05
Température de service [°C] 5 ... +50
Tension [V] 24
Courant absorbé max. [A] 1
Déplacement minimal par mors [mm] 0.5
Protection de IEC 60529 IP40
Poids [kg] 0.71

*Valeur déterminée conformément aux paramètres décrits dans la norme ISO/TS 15066 avec dynamomètre certifi é par la DGUV (caisse allemande d’assurance des accidents du travail et des maladies professionnelles)

PINCES PARALLÈLES DEUX MORS
HRC-03-126895

H
R

C
-0

3-
12

68
95

  /
   

Pi
nc

es
 p

ar
al

lè
le

s 
de

ux
 m

or
s 

 /
   

él
ec

tr
iq

ue
  /

   
Pi

nc
es

www.zimmer-group.com   ►   Données, plans, modèles 3D et instructions de service



TK
50

0.
1

0.
01

 f.
 H

7

12.8

31
.5

25

70

102  200 5

4x
M

4

4x
7h

7

1.41.6

2x
3H

7

10.5

11
0.

02
4.

5

10
0.

02 28
.5

11
13

5.
4

31.9

68.6

91
.9

3

11
1.

4

32.8
53.8

10
16

66

X

2xM3
DIN79912

46

61

48

4x M4
DIN7984

53

4x 6H7x4
2x M6

DIN912

1

1

66

3

3

3

X

3

►DESSINS TECHNIQUES

1 Fixation pince
2 Alimentation en énergie
3 Fixation mors de préhension
er Réglage de la force de préhension
et Déverrouillage d’urgence
fo Fixation mors de préhension
gm Affi  chage d’état
gr Capteur magnétique/Capteur
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