A commande rotative

Pince

(2 2 doigts) (a 3 doigts)

MHR2/MDHR2, MHR3/MDHRS3
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Excellente précision - répétitivité +0.01mm

Le mécanisme de serrage paralléle avec rouleaux croisés
permet un travail en douceur, évitant les jeux,
et augmentant la précision et la durée de vie.

Utilisation possible dans une
salle blanche de classe 10

Le frottement des rouleaux croisés est tres faible
évitant ainsi la production de poussiére. Les doigts, " o 2 )
guides et rouleaux croisés sont protégés contre — - &£
I'oxydation grace a l'acier inox.

L'orifice de drainage élimine la poussiére
permettant des applications en salle blanche.

Roulement a billes

Actionneur rotatif

N Diverses possibilités de montage

Fixation axiale Fixation
Fixation verticale
latérale

Support de guide

Modele a rouleaux croisés Roulement a billes

MDHR2 MDHR3

mPossibilité de montage de détecteurs statiques
avec led D-F9. Le détecteur peut étre positionné

s
Sl == facilement.
- :—’a

: l‘ll
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- - ] V4 -
Grande rigidité § = 9
Le guidage des doigts limite
leur jeu et évite tout M“‘—-——’gﬁ{
glissement latéral. HRa" '
N MADE iy JAPAN

I Profil plat

Construction compacte

Capacité de maintien

e . interne/externe
B Orifices sur 2 cétés
orifice orifice
~ (Taill inale ) 2
Modele standard 0 "’“1‘35””"236 = [
> : MHR2 I P.5-118
a 2 doigts 2
- - e
Pince pneumatique MDHR2 —¢—¢—¢—9¢ *
a commande
rotative . ) MHR3 —e—+ P.5-12
a 3 doigts L
MDHR3 T—T T :

O
g



Pince pneumatique a

commande rotative

serie MHR2/MDHR2

2 doigts/e10, 215, 0620, 030

Sans détecteur
magnétique

MHR 2 —10 |[R

Pour passer commande

Avec détecteur magnétique —_ -
(Détection intégrée) MDHR 2 10]|R MON

Avec aimantT

(Pour détecteur)

Nombre de doigts e——

2 2 doigts
Taille nominale e—
10
15
20
30

Orifice °

R: Latéralement sur le corps ~ E: Sens de I'axe

Orifices Orifices

IType de détecteur

Nombre de détecteurs

2

S

1

- ‘ Sans détection magnétique

Caractéristiques des détecteurs

Tension d'alim.| Modele de détecteur

Longueur de cable (m)°

Fonction| Connexion | -, | Sortie Application
Type spéciale | électri g A 0.5 3

P! Blectrique | — CC [CA| Perp. | Axiale O L
@ .
2 (ﬁg','j) MONV (MN | ® | @
fy] V
Z o , ; Cl'Relais,
5 — | Filnoyé 3fils 24V [12V | —
2 M9PV | M9P ) [ API
S (PNP)
a 2fis | |12v| | m9BV | MoB ° ° |—

N
z

5-4

m * Longueur de céble: 0.5m
= Reportez-vous en p.6-15 pour les caractéristiques des détecteurs.

..... — (exemple) MOBV

..... L (exemple) MOBVL



Symbole

Pince 2 doigts Série MHR2/MDHR2

Modéle/Caractéristiques

Taille nominale

10 15 20 30

Type Double effet
Effort de maintien (N)|Prise externe 12 24 33 58
(valeur effective)
a 0.5MPa Prise interne 12 25 34 59

Doigts fermés
Course d'ouverture | (mm) 10 14 16 19
[fermeture D%ﬁ ouverts 16 29 28 37
(aux deux extrémités)

Course (mm) 6 8 12 18
Masse (g) @ 100(95) 180(175) 390(380) 760(740)
Orifice d'alimentation M3 M5
Répétitivité +0.01mm
Fluide Air
Pression d'utilisation 0.2 2 0.6MPa 0.15 &4 0.6MPa
Température d'utilisation 0a60°C
Fréquence d'utilisation maxi 180c.p.m
Lubrification Non requise

Note 1) Voir p.5-121 pour les caractéristiques de I'effort de maintien sur chaque point de préhension.
La valeur de I'effort de maintien est mesurée au milieu de la course d'ouverture/fermeture.
Note 2) Les valeurs entre () indiquent la masse de MDHR; la masse des détecteurs n'est pas comprise.
ZSNC 5-5



seérie MHR2/MDHR2

Point d'appui

e Un point d'appui approprié doit étre choisi en Limites pour les points d'appui

fonction de chaque piéce et de la pression
d'utilisation. La distance au point d'appui L

ainsi que la valeur d'excentration H doivent MHR2-10/MDHR2-10 MHR2-20/MDHR2-20

impérativement étre maintenues dans les limites 50
des diagrammes ci-contre. B € 60
 Si le point d'appui est en dehors des limites £ 3
permises, la charge en porte-a-faux exerce un T 40 T 50
effort trop important sur les doigts et leurs guides % L ]
causant ainsi un jeu excessif et une usure p s £ 40
prématurée. T 30 % o
. 5 \ | N £ 30
Prise externe o 23, 3 o
S 20 0 ‘ @f ° 20
(] Q (]
g 0. s X 8 N
© L ) . [o \
— g 103 @ 10
o '6\@ C4 o \
2
T 4 AN
# = 0 10 20 30 40 50 0710 20 30 40 50 60
Bras de levier L (mm ) Bras de levier L (mm)
Bras de levier ” L -
MHR2-15/MDHR2-15 MHR2-30/MDHR2-30
¢ — 50 — 80
£ £
= £ L E 70—
T 40 T A
L 60 8
< S, x S,
k! \ W g o ] R,
5 30 /)Qé - N U.g'b
L: Bras de levier e '17/39 % 40 ™ NCo %
H: Distance de porte-a-faux g A a RSN
8 N g 30 2, %
o 3 N 8 , ﬁ}&’ﬁ, q
Prise interne = NS s 20 AN
] 4 Q g 10 \64'»0 \6\ N \\
o Q
0 \ 0 7\ N \
| 10 20 30 40 50 10 20 30 40 50 60 70 80
Bras de levier L (mm ) Bras de levier L (mm )

5-6
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Effort de maintien effectif

Pince 2 doigts Série MIHR2/MDHR2

Sélection d'une pince pneumatique

selon la masse de la piéce a saisir

e Le choix du modéele adéquat de la pince dépend
de la masse de I'objet, de sa forme et du coefficient
de frottement avec les doigts. Il est recommandé de
choisir, un modele de pince développant un effort
de maintien 10 a 20 fois supérieur a la masse de I'objet.

* Si des accélérations, des décélérations fortes ou
des blocages de mouvement sont possibles durant
le déplacement, prévoyez une marge de sécurité
supplémentaire.

Prise externe

Prise interne

L: Bras de levier mm

« Effort de maintien

L'effort de maintien des diagrammes équivaut a
I'effort de maintien d'un doigt lorsque tous les doigts
et mors sont en contact avec la charge.

(F: Poussée par doigt)

— o —t—

T

Prise externe

Prise interne

MHR2-10/MDHR2-10 MHR2-10/MDHR2-10
20 20
= : g Pression
< 15 _PreSSI%rJGMPa _5 15 0.6MPa
= <
= £
g — _ 05MPa £ ——0pMPa
g 10 3 10— e
S — 0.4MPa £ ——— 0.4MPa
o =
= w —_ 0.3MPa
i} — —
5 — 0.3MPa 5 \i_
-t 0.2MPa —_ 0.2MPa
0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50
Bras de levier L (mm) Bras de levier L (mm)
MHR2-15/MDHR2-15 MHR2-15/MDHR2-15
I I
30 [ 30 Pression 0.6MPa
Pression 0.6MPa ‘
z = 0.5MPa
c 0.5MPa ~
Q0 c
£ 20 2 20 0.4MPa
g 0.4MPa S
[ £
P 0.3MPa g 0.3MPa
] i<
w10 | 2 10
0.2MPa w 0.2MPa
0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50
Bras de levier L (mm) Bras de levier L (mm)
MHR2-20/MDHR2-20 MHR2-20/MDHR2-20
50 50
. Pression 0.6MPa = _Pression 0.6MPa
Z 40 - 40 F
§ o_5|v|ra % 0.5MPa
€ s
-g 30 _ l'J.4MP‘a g 30 ~MMF‘3
©
(]
©
:; 20 0.3MPa S 20 0.3MPa
il : T
0.2MPa 0.2MPa
10 10
0 10 20 30 40 50 60 70 0 10 20 30 40 50 60 70
Bras de levier L (mm) Bras de levier L (mm)

MHR2-30/MDHR2-30

MHR2-30/MDHR2-30

% |
Pression 0.6le’a
g 70
.5 60 0.5MPa
g
g 50 0.4MPa
Q40 !
2 0,3MPa
S 30
w | 0.2MPa
20
10
070 30 50 70 90

Bras de levier L (mm)

80 Pression 0.6MPa
T \
= 70 i
g 60 T 0.5MPa
£
§ 50— 0.4MP
3 40 !
£ 0.3MPa
= 30
0.2MPa

20

10

0790 30 50 70 90

Bras de levier L (mm)

O
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série MHR2/MDHR2

Construction

MHR2

MDHR2

/

]

/@/@ ®© @ O
]
%i

©

Nomenclature

Rep. Désignation Matiere Remarques

@ Corps Alliage d'aluminium Anodisé

(2 | Embase Alliage d'aluminium Anodisé

(3 | Support de guide Acier inox

@ Came Acier Nitruré

@ Doigts Acier inox Traitement thermique

® | Guide Acier inox Traitement thermique
Traitement thermique

@ | Axe Acier Nickelé q

Galet de I'axe Acier inox Nitruré

©) Axe Acier inox MOHR2-30 est en acier

Vis de I'axe Acier Cr Md Chromé zingué

5-8
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Nomenclature
Rep. Désignation Matiere Remarques
@ Ecrou limiteur Résine
@ Anneau élastique Plague en acier inox
3 | vis CHC Acier inox
Guidage Acier
(5 | Galet cylindrique Acier inox
Aimant Matiere magnétique
W) Support d'aimant Alliage d'aluminium Anodisé
Galet Acier inox Nitruré
Joint torique NBR
20 | Joint d'étanchéite NBR




Pince 2 doigts Série MHR2/MDHR2

Installation du détecteur Hystérésis du détecteur
Installez le détecteur dans la rainure prévue a cet effet suivant le sens indiqué dans la figure ci-dessous. Reportez-vous au tableau lors du positionnement
Ensuite, serrez la vis de fixation du détecteur a I'aide d'un tournevis d'horloger. des détecteurs.
Modeéle Hystérésis (valeur maxi) mm
MDHR2-10
MDHR2-15 0.6
MDHR2-20
MDHR2-30 0.9
MDHR2
[mi]
©®
Tournevis d'horloger [
e
' ) BV —=
Vis de blocage du détecteur
(M2.5 X 40) ’ T w
|
L 4$7 i i T ?7 i
U ‘

— Détecteur actionné (ON)

Remarques) Utilisez un tournevis avec un manche de 5 & 6mm de diamétre pour serrer la vis de blocage du détecteur. Hystérésis
Le couple de serrage est de 0,05 a 0,1N.m. Veuillez serrer la vis de 90° supplémentaires une fois
atteint le point dur.

-—— Détecteur non actionné (OFF)

Dépassement du détecteur

Le dépassement maxi du détecteur (doigts complétement ouverts) est indiqué dans le tableau
ci-dessous. Veuillez vous référer au tableau pour le montage.

MDHR2-10, 15 MDHR2-20, 30

T
Lorsque les modéles D-M9N, D-M9P, Lorsque les modéles D-M9NV, D-M9PV, Lorsque les modéles D-MONV, D-M9PV,
D-M9B sont utilisés. D-M9BYV sont utilisés. D-M99BYV sont utilisés
Dépassement maxi du détecteur: L, H Unité: mm Dépassement maxi du détecteur: H
Modeéle de détecteur MDHR2-20 6.8
D-M9N D-M9P, D-M9B  [P-MSNV, D-M9PV, MDHR2-30 6.8
Réf. pince pneumatique D-MoBV Unité: mm
L 0.5 Le détecteur ne dépasse pas pour
. 7.1 . ¥ ' “M9B.
MDHR2-10 26 D-MON, D-M9P, D-M9B
H - - 6.8
L - 2.6 -
MDHR2-15
H - - 6.8

O
z



serie MHR2/MDHR2

210 (mm)
Sans détecteur: MHR2-10R
MHR2-10E orifice
{ N
|
2 X M3 prof. 6
(Fixation des mors )
l 12 12
| o
©y
(&1 [&]
YN }
P 99 |
9.5 t
M3 M3 4@} 4@}
Orifice fermeture doigts Orifice ouverture doigts |
3-03"%% prof. 6 4 la ‘ 414
(Coupe A, B, C)
6 X M3 prof. 6
(Coupe A,B,C)
029 N
a9h9 | |
I 1 ‘ i
1] A
FN o
~ N o
f
% I.Z 10 % ’(,_9;
&0 1 & <
~
[Te]
et s [ ' []
= o TR
8 505 .
23 -0.02 23 -0.02
il "I Ouvert: 16 fermé: 10
3 X M3 prof. 6
P.C.D24
33.4
32
B ©
| S
-5
>
k=
A—» — Yy =-—C
% 005
M3 M3

O
z
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Orifice fermeture doigts

Orifice ouverture doigts



Pince 2 doigts Série MHR2/MDHR2

(mm)

Avec détecteur magnétique (détection intégrée): MDHR2-10R

MDHR2-10E orifice
: - = ~

2X M3 prof. 6

(Fixation des mors )

12

wn
©
- @ | é
M3 9.5 M3 *@* ‘ *@F
| Orifice fermeture doigts Orifice ouverture doigts
3-¢3+8'02 prof. 6 414 4 14
(Coupe A, B, C)
6 X M3 prof. 6
(Coupe A,B,C)
Rainure de montage du détecteur
029 .
o9h9 -8.036 |
o
N9
3 5, 5] -
— :
ZNE
™ NP ]
Y ¥
@ WAV 10 i p—
Ty T Py of D
] A7) $ Y- - ——) o o
N~ 0
< 0
v L
Seror ® 1@ e [
v - |- LA
P Tl
13.4 ! ol
| 8
0
93 -0.02 23
i "I Ouvert: 16 fermé: 10
3XM3 prof.6
P.C.D24
| 33.4
Indépendamment de l'installation du détecteur, 32
certaines dimensions sont différentes.
—1— B
< JZNEEZN
\Y/ 1 \¥Y/ oy
Y
5 DD \J%%%
Y'YV -
o
feler] [ ]
e e P 3
\
Modele A B
MHR2 -10R 5 14.5 A—>» N -—C
—10E _ 14.5
-10R 4.7 15.5
MIDIIRE -10E = 15.5
M3 M3

Orifice fermeture doigts

O
z

Orifice ouverture doigts
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série MHR2/MDHR2

o015

(mm)

Sans détecteur: MHR2-15R

MHR2-15E orifice

[

M3

2X M3 prof. 6

15

(Fixation des mors)

15

BRI

@

Orifice fermeture doigts

10

5

L

Orifice ouverture doigts

5-12

6 X M3 prof. 6 6 5 546
(Coupe A, B, C)
3-03 +8'02 prof. 6 234
(Coupe A, B, C)
912h9 |
[Te)
! ; — y
—
b e
[Te)
| ] j
] L e o =
Vi = - )
o-&-¢ & ¥ oF
X 1 2
N
ooy 5 [Le—el]
Il Y T T 1
e + +
0 o N
8-0.05 0 0
©3.5-003 N 23.5 -0.03
T T
Ouvert: 22 fermé: 14
3 X M3 prof. 6
P.C.D29
44
42
B
i .
¢V
&
3
k=
A—> 3
M3 / 2 M3
5o 50 — -
2 Orifice ouverture doigts




Pince 2 doigts Série MHR2/MDHR2

(mm)
Avec détecteur magnétique (détection intégrée): MDHR2-15R
MDHR2-15E orifice
i ]
|
2 X M3 prof. 6
(Fixation des mors )
% N 15 15
D D L
ex NN
e T Bl e
Orifice fermeture doigts 10, | Orifice ouverture doigts 4
1 B B B B B ] é@ i @}
N
6 X M3 prof. 6 sls5| ' Is5le
(Coupe A,B,C)
3-23 0% prof. 6 234
(Coupe A, B, C)
212h9 | |
Rainure de montage du détecteur 0
. Yy
[ T 1 T A
3
'e]
| ®Fe |,
1) | T ©
| 3 [/ 1 !
Q %% | 1/~; 12 Se——r—rr—— 0 @
- w Se==rr——r= 3T
S e e | o
. S e el |
S, e ¥
Y Y [m ‘ P Y
8-0.05
93.5-10103 1] 1] ra3.5-g,os
Ouvert: 22 fermé: 14
3 X M3 prof. 6
P.C.D29
44
42
‘1
&
-
%
— | §| -—cC
M3 ‘ M3
Orifice fermeture doigts 25 L Orifice ouverture doigts
2 S\VC 5-13



série MHR2/MDHR2

020

(mm)

Sans détecteur: MHR2-20R

6 X M4 prof. 8

3-040% prof. 8
(Coupe A,B,C)

(Coupe A, B, C) /
|

18

18.5

2 X M4 prof. 8

(Fixation des mors )

18.5

|

/

4
¢

{l

014h9

10

21
——

Orifice fermeture doigts

| I —

Orifice ouverture doigts

PRZEN

5-14

042
©
| -
| [«
@O,
o)
[aY)
[Ts) —~
] -
S & | «
— 3 T
]
(3]
o4 .8_03 | [ o4 »8.03
P Ouvert: 28 fermé: 16
57
54
3 X M4 prof. 8
P.C.D36
\)
q)Q)
-~
k-
Q| =—cC

M5
Orifice fermeture doigts

O
z

/
25,

\
M5
Orifice ouverture doigts
250



Pince 2 doigts Série MHR2/MDHR2

(mm)
Avec détecteur magnétique (détection intégrée): MDHR2-20R
2 X M4 prof. 8
e (Fixation des mors)
MDHR2-20E orifice B B
| 18.5 185 .
|
<
| 4 Ot 1 ¢
%
| Il
il AT
o Sa &
| Orifice fermeture doigts Orifice ouverture doigts
7
6 X M4 prof. 8 i/‘ \i
(Coupe A, B, C) 49
Rainure de montage du détecteur - 2
3-04"0% prof. 8 o14h9 \ |
(Coupe A, B, C)
0
| Y
— ‘ L T 1 y 3 y
1 o
@191
| 3
~ N 18
o ) — = tasg
| [ S— / g \o — — ~ o =
Y | ~ = — Y
— \— —
. ] |
< S
Y
P\ Reer U 7 L]l
o T T A
i H =
20 | | ®
A_Jﬁ L -00'03 t J» 04 '8'03
Ouvert: 28 fermé: 16
57
54
3 X M4 prof. 8
B
l P.C.D36
T
]
&
&
I
~ -
g kK
A— » —t 13 = - 9 -
= - ~ =
WP
/ ‘ \
M5 \ M5
Orifice fermeture doigts Orifice ouverture doigts
25, 250
Z5SVC 5-15



série MHR2/MDHR2

630 (mm)
Sans détecteur: MHR2-30R
MHR2-30E orifice
[ - B - B B - 2 X M5 prof. 10
‘ T (Fixation des mors)
25 25
! d L
B - Db -
| 4 { l )
I Orifice fermeture doigts ™ > Orifice ouverture doigts | |
I
6 X M5 prof. 10 1017 7 |10
(Coupe A, B, C)
3-50° prof. 10 ‘oh 250
(Coupe A, B, C) 216h9 | |
/ N
—1 L I T y
inl % A % o]
‘
. ] e T ) _
- N | v & B
& , &
1 -
[Te)
Lolap ¢ [lle @[]
n " v
0 o ——]
12 05 25 -0.03 L J» 25 -0.03 =
Ouvert: 37 fermé:19
76
73
B
3 X M5 prof. 10
l P.C.D43
T
! &
2
S
A —» 3 «-—C

Orifice fermeture doigts

O
z

M5

Orifice ouverture doigts



Pince 2 doigts Série MHR2/MDHR2

(mm)
Avec détecteur magnétique (détection intégrée): MDHR2-30R
MDHR2-30E orifice 2XM5 prof. 10
- - - - - - Fixation d
‘{ T (Fixation des mors)
. ! 25 25
| B @ - Db
| B ( l [
i Orifice fermeture doigts Orifice ouverture doigts W
10 | 7 7,100
6 X M5 prof. 10
(Coupe A,B,C)
002 50 _
3050 prof. 10 216h9
(Coupe A,B,C)
Rainure de montage du détecteur «
Y
1 | A
inl @ @ e
‘ o
0
™
) / W 22 S
! —~
o N D —— % = S
[aV] T T T p— pu— p— ~
\ B — — — =
! N 0
< T - |
Y w g < hd
P Serer 1) 9 U= :
Y t T T Y
WJ
0 . - ]
o 12-005 Ouvert: 37 fermé: 19
| 76
Indépendamment de l'installation du détecteur, 73
certaines dimensions sont différentes.
ﬁﬁm 3 X M5 prof. 10
j@ P.C.D43
Q
D ] &
5 PN NI N
59
o0
%ﬁ o
S 2
Modgle B ©
MHR2-300 25
MDHR2-3000 25.5
Erj -+—1C
M5 ‘ M5
Orifice fermeture doigts | Orifice ouverture doigts
25 005
Z5S\VC 5-17
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Pince pneumatique a
commande rotative

série MHR3/MDHR3

3 doigts/e10, 015

Pour passer commande

— o Orifice

R [ Latéraux

R:Latéraux

Orifices

Sans détecteur ]

wHR 3 —{10]R
Avec détecteur magnétique ] |

(détection intégrée) MDHR 3 10 |R MON ||S

Avec aimant
(Pour détecteur)

Nombre de détecteurs
= 2
s 1

Nombre de doigts e——

3 3 doigts

Taille nominale &—
10
15

Orifice ®

R: Latéraux E: Axiaux l
Orifices Orifices Type de détecteur

- Sans détecteur magnétique

Caractéristiques des détecteurs

Tension d'alim.| Modele de détecteur | Longueur de cable (m)°

Fonction| Connexion Sortie Application
Type : :
yp spéciale | electrique | & CC |CA| Perp. | Axiale (()“;’ (E)
w )
= 8 fis MONV | M9N ° °
5 NPN)| gy
o I N v Cl'| Relais
s Filnoyé | Z| 3ils pav 12V | - AP
g (NPN ) M9PV | M9P { (]
6 —
o 2 fils 12V M9BV | M9B o o —

xLongueur de cable: 0.5m......... — (exemple) M9BV

3M..ns L (exemple) MOBVL

«Reportez-vous en p.6-15 pour les caractéristiques des détecteurs.

O
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Symbole

Pince 3 doigts Série MIHR3/MDHR3

Modele/Caractéristiques

Taille nominale 10 15
Type Double effet
Effort de maintien (N) () Prise externe 7 13
4 0.5MPa Prise interne 6.5 12
Doig(tri:r%rmés 16 19
Course d'ouverture/fermeture Doigts ouverts 20 27
(diamétre) (mm)
Course 6 8
(mm)
Masse (g) @ 120 (125) 225 (230)
Orifice d'alimentation M3
Répétitivité +0.01mm
Fluide Air
Pression d'utilisation 0.220.6 MPa 0.152a 0.6 MPa
Température d'utilisation 0a60°C
Fréquence d'utilisation maxi 180c.p.m
Lubrification Non requise

g

O
z

Note 1) Voir p.5-134 pour les caractéristiques de I'effort de maintien sur chaque point de préhension.
La valeur de I'effort de maintien est mesurée au milieu de la course d'ouverture/fermeture.
Note 2) Les valeurs entre () indiquent la masse de MDHR; la masse des détecteurs n'est pas comprise.



série MHR3/MDHRS3

Point d'appui

Limites pour les points d'appui

Prise externe @ Un point d'appui approprié doit étre choisi en

fonction de chaque piéce et de la pression

d'utilisation. La distance au point d'appui L
PO ainsi que la valeur d'excentration H doivent
impérativement étre maintenues dans les limites
des diagrammes ci-contre.

@ Si le point d'appui est en dehors des limites
permises, la charge en porte-a-faux exerce un
effort trop important sur les doigts et leurs guides
causant ainsi un jeu excessif et une usure
prématurée.

MHR3-15R/MDHR3-150]

0.6

0.5

0.4 \

0.3

Pression (MPa)

0.2
0.15

0 10 20 30 40 50

Point d'appui L (mm)

. MHR3-10R/MDHR3-100]
—
' 0.6
Point d'appui
. . L. Bras de = 0.5
Prise interne levier g
= 0.4
C
kel
@
) 0.3
o
0.2
0 10 20 30 40 50
- Point d'appui L (mm)
R
Point d'appui

Effort de maintien effectif

Sélection d'une pince pneumatique selon la
masse de la piéce a saisir

¢ Le choix du modéle correct de pince dépend de la Prise externe

Prise interne

masse de I'objet, de sa forme et du coefficient de

frottement avec les doigts. " -
o |l est recommandé de choisir un modele de pince MHR3-10R/MDHR3-100] MHR3-10R/MDHR3-100]
développant un effort de maintien 7 a 14 fois 10 10
supérieur a la masse de I'objet. Si des accélérations,
des décélérations fortt_as ou des blocages de Pression [0.6MPa
mouvement sont possibles durant le déplacement, 8 — | 8 Pression 0.6MPa
prévoyez une marge de sécurité supplémentaire. 0 MP‘
= — .5MPa =
. z I P4
Prise externe < L 2 | 0s5WPa
[} [}
£ \\&Pa £ —T——|__0.4MPa
© ©
E 4 — E 4
s I 0.\3MPa s i e 0.3MPa
| T —_— T
| g 2 — —0.2MPa g 22— 0.2MPa ——|
w w
! -
A X 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50
]
\}j Bras de levier L (mm ) Bras de levier L (mm)
Prise interne
MHR3-15R/MDHR3-150] MHR3-15R/MDHR3-150]
20 20
|
Pression 0. .
—\\0 BMTa Pression 0.6MPa
15 15 i
E3 —\ﬂ"""a z | 0.5M‘Pa
c c T R
(9] ()
= 0.4MPa =
§ 10 === § 10 —— 0.4MPa
L: Bras de levier mm g —_— 0.3MPa o | 0.3MPa
*Effort de maintien s 5 — 0.2MPa s 5 )
L'effort de maintien des l i i ] ———— 0.2MPa
diagrammes équivaut a
I'effort de maintien d'un doigt 0 0
lorsque tous les doigts et 10 20 30 40 50 10 20 30 40 50
mors sont en contact avec
la charge. Bras de levier L (mm ) Bras de levier L (mm )

SN
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Construction

Pince 3 doigts Série MIHR3/MDHR3

MHR3 U

MDHR3

bs I

%

Fimm: )

J

1

é i
rh VAR
7 \

P L
R 18 =

.

1 8
Nomenclature
Rep. Désignation Matiere Remarques
@ | Corps Alliage d'aluminium Anodisé
@ Embase Alliage d'aluminium Anodisé
® Support de guide Acier inox
) Came Acier Nitruré
® Doigts Acier inox Traitement thermique
@ Guide Acier inox Traitement thermique
@ Axe Acier Traiteme.nt th(’ermique
Nickelé
Galet de I'axe Acier inox Nitruré
@ Axe Acier inox
Vis de joint Acier Cr Md Chromé zingué
@ Ecrou limiteur Résine

f

?i@

-
/
I

S b o

13
Ul

Nomenclature

Rep. Désignation Matiere Remarques
12 | Anneau élastique Plaque en acier inox

@3 | VisCHC Acier inox

Guidage Acier

@ Galet cylindrique Acier inox

Aimant Matiére magnétique

@7 | Support d'aimant Alliage d'aluminium Anodisé
Galet Acier inox Nitruré
Fond Alliage d'aluminium Anodisé
20 | Joint torique NBR

) | Joint d'étanchéité NBR

O
z
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010

Sans détecteur: MHR3-10R

0
8 -0.05

Ouvert: 11 fermé: 8

N
3 X M3 prof. 6
(Fixation des mors )
044
029
o9h9 |
mfi@ ©
NN ©
[ | ] | |
[ @ | 3 g
l L
T T
T
T
N
N
3 X M3 prof. 6

M3
Orifice fermeture doigts
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Orifice ouverture doigts



Pince 3 doigts Série UIHR3/MDHR3

(mm)

Avec détecteur magnétique (détection intégrée): MDHR3-10R

Y1 0
MDHR3-10E orifice 8-005
o ]
|
<]
<
I
TN o
©
|
——
M3 95 M3 !
Orifice fermeture doigts - Orifice ouverture doigts 3-M3 prof. 6
| (Fixation des mors)
3-63 0% prof. 6
(Coupe A, B, C) 044
029
6 X M3 prof. 6 @9h9
(Coupe A, B, C) 15 R
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SO0 (| 909 L g o
o 8
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l | Y : 1
T T —II T v t o T
s T s T H
« [\
10 03e8
3 Rainure de montage du détecteur
Ouvert: 11 fermé: 8
A
3-M3 prof. 6
P.C.D24
17.5 20
Indépendamment de l'installation du détecteur, ‘
certaines dimensions sont différentes. |
)
—t— QU
<I l N ) o S
L \VW/ [ \Y¥] 2
[ 3@ o)
| | Modele A
T Lﬁ R uj MHR3-10R 5
MDHR3-10R 4.7

COrifice fermeture doigts
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Orifice ouverture doigts
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(mm)

o015

Sans détecteur: MHR3-15R

6
15

3 X M3 prof. 6

(Fixation des mors)

253

212h9

1.5

20
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435
(47)

Quvert: 13,5 fermé: 9.5

3 X M3 prof. 6
P.C.D29
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Orifice fermeture doigts
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Pince 3 doigts Série MIHR3/MDHR3

(mm)
Avec détecteur magnétique (eétection intégrée): MDHR3-15R
MDHR3-15E orifice
\[ T 8 -8.05
|
Y
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LO)|
M3
| Orifice fermeture doigts Orifice ouverture doigts
- B B B - o 3 X M3 prof. 6
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A
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Orifice fermeture doigts T Orifice ouverture doigts
C
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Installation du détecteur

Hystérésis du détecteur

Installez le détecteur dans la rainure prévue a cet effet suivant le sens indiqué dans la figure ci-dessous.

Ensuite, serrez la vis de fixation du détecteur avec un tournevis d'horloger.

Tournevis d'horloger

Vis de blocage du
détecteur

(M2.5 X 4)

Veuillez vous référez au tableau lors du
positionnement des détecteurs.

Modele Hystérésis (valeur maxi) mm
MDHR3-10
0.6
MDHR3-15
MDHR3

50
ﬁ_ o®o L
| | |

\

— Détecteur actionné (ON)

Hystérésis
+—— Détecteur non actionné (OFF)
Remarques ) Utilisez un tournevis avec un manche de 5 a 6mm de diametre pour serrer la vis de
blocage du détecteur.
Le couple de serrage est de 0,05 a 0,1 Nm.
Veuillez serrer la vis de 90° supplémentaires une fois atteint le point dur.
Dépassement du détecteur
Le dépassement maxi des détecteurs (doigts complétement ouverts)
est indiqué au tableau ci-dessous. Référez-vous au tableau pour le montage.
MDHR3-10 MDHR3-15
| -
Il
&
C JE I

Lorsque les modéles D-M9N, D-M9P,
D-M9B sont utilisés.

Lorsque les modéles D-M9NV,
D-M9PV, D-M9BYV sont utilisés.

Dépassement maxi du détecteur: L, H

Unité: mm
Modele de détecteur D-M9N D-M9P, D-M9B | D-M9NV, D-M9PV, D-M9BV
L _ 3.1 _
H

_ 2.3
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Lorsque les modéles D-M9NV, D-M9PV,
D-M9BYV sont utilisés.

Dépassement maxi du détecteur: H
MDHR3-15 1.3
Unité: mm
Le détecteur ne dépasse pas pour
D-M9N, D-M9P, D-M9B.




