Pneumatischer 2-Finger-Greifer
mit Prismenfuhrung

Serie MHK2

o012, 016, 020, 625

Staubschutzkappe als Standard
2 verschiedene Fingermaterialien 3 verschiedene Staubabdeckungsmaterialien

Standard: Stahl Standard: Chloroprenkautschuk (CR) -----schwarz
Optional: rostfreier Stahl Optional: Silikonkautschuk (Si) «««--««--«-- weil3
Fluorgummi (FKM) .................................. schwarz
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Dank Prismenfuhrung hohe

Mit Prismenfiihrung

®
Pneumatischer
elle @

| Greifer (2-Finger)
Positionierbohrungen auf
der Oberseite
Signalgebermontage mdglich

Signalgebernuten befinden sich auf
einer Seite. Erlaubt einfache Montage
und Einstellung der Signalgeber.

Luftdrossel fur
Fingergeschwindigkeit

J ) jj;é/ Geschwindigkeitseinstellung
Prismenfuhrung I Hohe Belastbarkeit
Verhindert seitliche Abweich
dor gohaltenen Werkstlicks, dank Gleitfiihrung
S /0
Wiederhol-
| genauigkeit
0,01 mm
- A/ \ ’
Staubschutz als Standard _~
[ ] [ |
L | LI 2 verschiedene Finger-
materialien erhaltlich
. . Standard: Stahl
3 verschiedene Materialien Optional: rostfreier Stahl
flr die Staubschutzabdeckung
erhaltlich .
Standard: Chloroprenkautschuk (CR) ------schwarz LanghUb als Standard verfugbar
Optional: Silikonkautschuk (Si) «««----eeeeeeeee weil3 _ <oboa | ifungs/SchieBweit (mm)

Fluorkautschuk (FKM) ««eeeeeveeeees schwarz ety (mm) Langhub Standardhub
A 12 11 4
S ' 16 14 6
s 20 18 10
' 25 22 14
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Montage von 3 Seiten moglich

Axiale Montage Vertikale Montage
—ch

B all
mm 0

(Geh&use-Gewindebohrungen) (Geh&use-Gewindebohrungen)

\\

\V/

Seitliche Montage

g :
J
|
(Geh&ause-Gewindebohrungen)  (Geh&ause-Durchgangsbohrung)
austauschbar mit MHQG2
Variantentibersicht
; Kolben-g Offnungs-/ )
Serie Modell (mm) SchlieBweite (mm) Optionen
- B Fingeroption
MHK2-120] 12 4 Stahl (Standard),
Standardausfiihrung | MHK2-1601 16 6 rostfreier Stahl
Serie MHK2 _ W Material Staubschutzabdeckung
MHK2-200 20 10 Chloroprenkautschuk (Standard)
5 MHK2-2501 25 14 Fluorkautschuk
2 Silikonkautschuk
% MHKL2-120 12 11 B Signalgeber
° 0 _ Elektronischer Signalgeber
3 girr\iihnljlkﬁlzif;hrung MHKL2-160] 16 14 D-M9N(V), D-MSB(V)
S MHKL2-2001 20 18 wasserfest (2-farbige Anzeige)
MHKL2-2501| 25 22 D-MIBA
ZS\VC 2-155



Prismenfuhrung
Pneumatischer/2-Finger-Greifer

Serie MHK2

012, 316, 520, 025

Bestellschliissel

Wl MHK 2 -20[D 1 1[F]-[M9B I -
P MHKL 2 -0 D] ]F-[mM9B I I-

Anzahl Greiferfinger I l— Bestelloptionen
[ 2 [ 2Finger | Siehe Seite 2-157

fir ndhere Angaben.

Kolbendurchmesser ¢

e Anzahl der Signalgeber

12 | 12mm — 2ok

16 | 16 mm s 1St

20 | 20 mm

25 | 25mm

e Signalgeber
Wirkungsweise ¢ [ — [ Ohne Signalgeber (eingebauter Magnetring)|
D | Doppeltwirkend
S | Einfachwirkend (drucklos gedffnet) e Material der Staubschutzabdeckung
C | Einfachwirkend (drucklos geschlossen) — Chloroprenkautschuk (CR
F Fluorkautschuk (FKM)
Material der Finger ¢ S Silikonkautschuk (Si)

— Kohlenstoffstahl
1 Rostfreier Stahl

Verwendbare Signalgeber/Fur nahere Informationen siehe Leitfaden fiir Signalgeber.

Aus- Elekii . Verdrah B Signalgebermodell | Anschlusskabellange (m)*
! Sonderfunktion |E'€* trischer Betrlgbs— ‘erdrahtung P 9 [Elektrische Eingangsrichiung| 0.5 1135 Vorverdrahteter Zulassige Last
finung Eingang | anzeige | (Ausgang) DC AC | Senkecht | Axial | () ||| S
5 3-Draht (NPN) 5V, MONV MON ® @0 0 O o IC-
@) — 3-Draht (PNP) 12V M9PV M9P [ ® ® O ©) schaltkreis
E ] 2-Draht 12V M9BV | M9B e e e O o —
2 , Einge- 3-Draht (NPN) 5V, MONWV | MONW | @ (@@ O o C | Relai
5 Diagnose- | o\ cene | ja 3-Draht (PNP)| 24V | 12v | — |[MOPWV| MOPW | @ |@|@|O| O |schalieis| coc
= (2-farbig) SPS
2 Kabel 2-Draht 12V M9BWV | M9BW ®e o 0 O o —
s 3-Draht (NPN) 5V, MINAV**| MONA**| O |O|®@|O ®) IC-
5 V‘gsfszfg)s‘ 3-Draht (PNP) 12V M9PAV** [MOPA™* | O [O[@[O| O |schaltreis
w 2-Draht 12V M9BAV**| MOBA**| O |O|@]|O o —
=x \Wasserfeste Signalgeber kénnen auf den o. g. Modellen montiert werden, in diesem Fall kann SMC die Wasserfestigkeit jedoch nicht garantieren.
x Symbole fir Anschlusskabelldnge: 0,5 m «--c.coee — (Beispiel) MONW = Signalgeber mit der Markierung ,, O werden auf Bestellung gefertigt.
im.. -« M (Beispiel) MONWM

3m -
5m -

-+ L (Beispiel) MONWL

- Z (Beispiel) MONWZ

Anm.) Achten Sie bei Verwendung der Ausfliihrung mit 2-farbiger Anzeige darauf, die Einstellung so vorzunehmen, dass die Anzeige rot leuchtet, um
sicherzustellen, dass die Erfassung an der korrekten Position des pneumatischen Greifers erfolgt.
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)
>
Symbol
Doppeltwirkend: Doppeltwirkend:
innengreifend auf3engreifend
= } [
‘:] ' ? i
Einfachwirkend / Einfachwirkend /
Stromlos geschlossen: drucklos gedffnet:
innengreifend auBengreifend

mym ' i
| |
| 1
i id ‘
(@) ‘ (@) (0] ‘ (o]
‘ {
L] *
s |
IR
1 |
N R
: v
Serie MHK2 L2
Serie MHKL2
Bestelloptionen: Individuelle Angaben
(Siehe Seiten 2-171 bis 2-173 fiir néhere Angaben.)
Symbol | Technische Daten/Beschreibung
-X39 | Mit Schmiernippel
-X41 | Signalgebernut (beidseitig)
o
Bestelloptionen
Symbol | Technische Daten/Beschreibung
-X4 | Hitzebestandigkeit (100 °C)
-X5 | Fluorkautschukdichtung
-X7 | SchlieBrichtung Federunterstiitzung
-X12 | Offnungsrichtung Federunterstiitzung
-X50 | Ohne Magnetring
-X53 | EPDM-Dichtung/Fluor-Schmierfett
-X63 | Fluor-Schmierfett
-X64 | Finger: seitliche Montage mit Gewindebohrung
-X65 | Finger: Montage mit Durchgangsbohrung
-X77A | Staubschutzkappen-Haftung
-X77B | Staubschutzkappen-Haftung (nur Fingerteil)
-X78A | Staubschutzkappen-Abdichtung
-X78B | Staubschutzkappen-Abdichtung (nur Fingerteil)
-X79 | Schmierfett fiir Geréte in der
Nahrungsmittelverarbeitung, Fluor-Schmierfett
-X79A | Schmierfett fir Ausrlstungen in
der Nahrungsmittelverarbeitung:

Prismenfiihrung
Pneumatischer/2-Finger-Greifer

Technische Daten

Serie MHK2

Medium Druckluft
doppeltwirkend 0,1 bis 0,6 MPa
Betriebsdruck | einfach- |drucklos gedffnet .
wirkend | stromlos geschlossen 0.25 bis 0.6 MPa
Umgebungs- und Medientemperatur -10 bis 60 °C
Wiederholgenauigkeit +0,01 mm

Schmierung

Nicht erforderlich

Wirkungsweise

Doppeltwirkend/einfachwirkend

Signalgeber (Option) AnM.)

Elektronischer Signalgeber (3-Draht-, 2-Draht-System)

Anm.) Fur ndhere Informationen siehe Leitfaden fiir Signalgeber.

Option

Material der Finger

Karbonstahl (Standard), rostfreier Stahl

Material der Staubschutzabdeckung

Chloroprenkautschuk (CR) (Standard), Fluorkautschuk (FKM), Silikonkautschuk (Si)

Modell

Serie MHK2/Standardausfiihrung

: Kolben- Max. ! Anm) | Gffnungs-/ Brefe Brefe ;
&véri}s(gngs. Modell  |durchmesser| Schalfrequenz Effelg:\éeFli-:]aglgarkraﬂ SchlieB-Hub (mm) (gescm?ns)sen) (ges%l&s)sen)bewmh
(mm) | (@Kenimin) Lo-L1 1 ()
MHK2-12D00| 12 AuBengreifend: 15 4 9 |13 |75
° Innengreifend: 16
Q .
X . AuBengreifend: 31
3 MHK2-16DC1| 16 Innengreifend: 36 6 14,6 | 20,6 [113
© y AuBengreifend: 46
g MHK2-20D] 20 Innengreifend: 56 10 16 26 235
© AuBengreifend: 80
MHK2-25DC] 25 Innengreifend: 86 14 19 33 440
MHK2-12S 12 120 9 4 9 13 76
- ég MHK2-16SC] 16 23 6 146 | 20,6 |114
E g@, MHK2-20S[J 20 34 10 16 26 237
E MHK2-25S0| 25 58 14 19 33 443
3 < | MHK2-12cO| 12 12 4 9 |13 |76
c
® 2 % MHK2-16C] 16 25 6 146 | 20,6 |115
E£6| MHK2-20C| 20 44 10 16 | 26 |237
=0
@ 2| MHK2-25CC 25 73 14 19 33 443
Serie MHKL2/Langhub-Ausfiihrung
. Kolben- Max. ) Anm.) Offnunas-/ Breite Breite .
Wirkungs- | pogell @ Schatrequenz| Efleffue atekralt SchiessHup (m) (stioen) (o) Gttt
weise (mm) | (@yKen/min) ) Lo-L1 1 3_2 (9)
MHKL2-12DC1| 12 AuBengrelfend: 14 11 9 | 20 |104
g Innengreifend: 16
Q f .
x AuBengreifend: 27
§ MHKL2-16DC] 16 Innengreifend: 30 14 14,6 | 28,6 [164
] ¥ AuBengreifend: 45
g MHKL2-20DC] 20 Innengreifend: 53 18 16 34 312
© AuBengreifend: 79
MHKL2-25D] 25 Innengreifend: 90 22 19 41 562
MHKL2-12SC] 12 90 9 11 9 20 105
é? MHKL2-16SC] 16 17 14 146 | 28,6 |165
° £
S | 39 | MHKL2208C1| 20 32 18 16 34 |314
< T O
B MHKL2-25SC1| 25 53 22 19 41 565
=
] S MHKL2-12CC1| 12 11 11 9 20 105
S | g8 |MHKL2-16CO| 16 22 14 14,6 | 28,6 [166
E6 | MHKL220C0)| 20 40 18 16 | 34 |[314
s‘w: & MHKL2-25C] 25 63 22 19 41 565

Anm.) Bei einem Druck von 0,5 MPa und einem Haltepunkt von L=20 mm.
Einfachwirkend/drucklos geéffnet Ausfihrung auBengreifend, einfachwirkend, drucklos geschlossen:

Ausfiihrung innengreifend.

Siehe ,Effektive Haltekraft” fur die Haltekraft in der jeweiligen Halteposition auf S. 569 bis 573.

SVC

O
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Serie MHK2

Konstruktion

Finger gedffnet

Doppeltwirkend

3 9

Finger geschlossen

Drucklos gedffnet

Einfachwirkend

Drucklos geschlossen

/1\

1

l l
m ]
SIN ] K = i
SRR & mi S Sy
[ od [
. . 14
Stiickliste 13
Pos. Beschreibung Material Anm. Pos. Beschreibung Material Anm.
Gehause Aluminiumlegierung Harteloxiert 8 Nadelventil
Kolben Aluminiumlegierung Harteloxiert 9 | Feder, drucklos geoffnet Federstahl
Kurvenscheibe Kohlenstoffstahl | Warmebehandelt, Spezialbehandlung 10 | Stecker Messing Chemisch vernickelt
4 Fi Kohlenstoffstahl | Wérmebehandelt, Spezialbehandlung 11 | Entliftungsstopfen Messing Chemisch vernickelt
nger
"ng rostfreier Stahl 304 Option 12 | Feder, drucklos geschlossen Federstahl
5 Kappe Aluminiumlegierung Hart eloxiert 13 | Stopfen-Baugruppe Messing Chemisch vernickelt
6 Kolbenbolzen Rostfreier Stahl 14 | Entliftungsstopfen A Messing Chemisch vernickelt
7 Gummimagnet Synthetischer Kautschuk 15 | Typ C Sicherungsring| Kohlenstoffstahl Vernickelt
MHK2 Ersatzteile
Beschreibung MHK2-120J MHK2-160] MHK2-200 MHK2-250] Hauptteile
Dichtungsset MHK12-PS MHK16-PS MHK20-PS | MHK25-PS (61218419
Kolben MHK-A1201 | MHK-A1601 MHK-A2001 | MHK-A2501 @D
Kurvenscheibe P3318103 P3318203 P3318303 P3318403 ®
Finger* g Kohlenstoffstahl| P3318104 P3318204 P3318304 P3318404 @
9 = Rostireier Stah| P3318104-1 P3318204-1 P3318304-1 P3318404-1
Nadelventil MHK-A1206 ®
| CR MHK2-J12 MHK2-J16 MHK2-J20 MHK2-J25
St;"?- teckuna| & KM MHK2-J12F | MHK2-J16F | MHK2-J20F | MHK2-J25F @
schulzabdeckung| < g MHK2-J12S | MHK2-J16S | MHK2-J20S | MHK2-J25S
= Bestellen Sie 2 Stlck pro Greifer.
Bestell-Nr. Ersatzteil/Schmierfett: MH-GO01 (30 g)
MHKL2 Ersatzteile
Beschreibung MHKL2-120] | MHKL2-160] MHKL2-2000 | MHKL2-250] Hauptteile
Dichtungsset MHK12-PS MHK16-PS MHK20-PS MHK25-PS (BWEE)
Kolben MHK-A1201 | MHK-A1601 MHK-A2001 | MHK-A2501 @®@
Kurvenscheibe P3318111 P3318211 P3318311 P3318411 ®
Finger* g Kohlenstoffstahl| P3318112 P3318212 P3318312 P3318412 @
9 = [rostfreier Stahl| P3318112-1 P3318212-1 P3318312-1 P3318412-1 -
Nadelventil MHK-A1206 ®
| CR MHKL2-J12 MHKL2-J16 MHKL2-J20 MHKL2-J25
Sl?lul;z' deckung | = L_FKM__| MHKL2-J12F | MHKL2-J16F | MHKL2-J20F | MHKL2-J25F @
schutzabtecng | < g MHKL2-J12S | MHKL2-J16S | MHKL2-J20S | MHKL2-J25S

« Bestellen Sie 2 Stiick pro Greifer.
Bestell-Nr. Ersatzteil/Schmierfett: MH-G01 (30 g)
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2-Finger-Greifer
mit Prismenfiihrung

Beispiel zur Modellauswahl

Serie MHK2

Vorgehensweise

( Bedingungen

>—>€ypenauswah| anhand der Lénge des Werkstﬁclé - ( Berechnung der erforderiichen HaI1ekr@—><WéhIen Sie ein Modell aus dem HaItekraﬂ-Diagramm)

Form des Werkstiicks:
Durchmesser x Lange
@28 X 35 mm

’Gewicht des Werkstiicks 0.17 kg H

’ Haltemethode: auBen greifend )—»

’Haltepunkt 40 mm

d

Durchmesser des Werkstlicks: Vorauswahl der
Greifer mit einem Fingerabstand von min. 28 mm.
MHK2-25D

MHKL2-16D

MHKL2-20D

MHKL2-25D

Richtlinien zur Auswahl des Greifers
je nach Werkstiickmasse

* Obwohl die Bedingungen je nach Form des
Werkstlicks und dem Reibungskoeffizienten
zwischen Finger und Werkstiick variieren, sollte ein
Modell ausgewéhlt werden, das eine Haltekraft
besitzt, die mindestens das 10- bis 20-fache der
Werkstlckmasse betragt.

StoBkrafte wahrend der Bewegung erwartet werden,
mussen weitere VorsichtsmaBnahmen getroffen
werden.
Bsp.) Zur Einstellung der Haltekraft, die das 20-fache
der Werkstlickmasse betragt.
Erforderliche Haltekraft = 0,17 kg x 20 x 9,8 m/s2
=~33N

* Wenn groBBe Beschleunigungen, Verzégerungen oder

#
M H KL2'20D auBen greifend
60 l [ [
Druck 0,6MPa
= 50 = T .
E 41 40 I e 0,5MPa
[ \\
—- | | © 30— L0,4MPa_|
kS 20 —T—L 0,3MPa
\\\\
10 0,2MPa—]
0 20 40 60 80
Haltepunkt L (mm)

@Bei Auswahl des Modells MHKL2-20D
ergibt sich bei einem Betriebsdruck
von 0.5 MPa und einem Abstand zum
Haltepunkt von L=40 mm eine Haltekraft
von 41 N.

@Die Haltekraft je Finger betragt somit

das 24.5-fache des Werkstiickgewichts.

’ Betriebsdruck: 0.5 MPa

-
Kraftangriffspunkt
AuBen greifend Innen greifend
Serie MHK Serie MHKL Serie MHK Serie MHKL
v _ g A
L 1lsl S RS = e
e | | T W !
Kraftan- Kraftan- Kraftan- A
griffspunkt L griffspunkt griffspunkt L Kraftan-
! griffspunkt L
I
@ [ ey ¢ [ 3
©
& ©
I w | v I ¥ I © .
L: Haltepunktabstand
H: Uberhang
* Die richtigen Haltepunkte missen in Ubereinstimmung mit dem Betriebsdruck ausgewahlt werden. Der
Abstand zum Haltepunkt L und der Uberhangabstand H sollten innerhalb des in den nachstehenden
Diagrammen angegebenen Bereichs liegen.
e |st der Abstand des Haltepunktes zu groB, wirkt eine zu hohe Belastung auf den Fuhrungsteil der
Greiferfinger, was zu einem Ubermé&Bigen Spiel der Finger und zu einem frihzeitigen Ausfall des Greifers
fuhren kann.
Zulassiger Haltepunkt
MHK2-12] MHK2-16 MHK2-200 MHK2-250]
MHKL2-121 MHKL2-16] MHKL2-20] MHKL2-257
60 60 100 120
— 50\ - - N
£ N, e ORI £ 80\\ £ 10N
E NI £ % £ PN
= 40 e, = 40 %, = N = 80
T N 4’0 I \ *o I 60 T N
5 0NN\ = \ 0 N& = N 5 soR\
T 30 25 T 30 25X, pe) & 60
= N <, = ERL) = \ = N
IS BN i 2R 5 40 i
£ 20 AN £ 20O AN = £ 40
g RN e NN 8 T
RERTIACONC AN X 10— \\\\\ & 20 2 20
0 0 \F\ NN \l 0 0
10 20 30 40 50 60 10 20 30 40 50 60 20 40 60 80 100 20 40 60 80 100 120
Hebelarm L (mm) Hebelarm L (mm) Hebelarm L (mm) Hebelarm L (mm)

@,

SVC

O

Anm.) Der Abstand L zum Haltepunkt der einfachwirkenden Ausflihrung wird bei eingefahrener Federkraft verkirzt.
Verwenden Sie einen Greifer, der innerhalb der in dem Diagramm angegebenen Haltekraft-Linie liegt.
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Serie MHK2

Effektive Haltekrafte: Serie MHK2 doppeltwirkend

* Bestimmung der effektiven Haltekraft
Die in den Diagrammen angegebene effektive
Haltekraft F bezeichnet die Kraft eines
Fingers, wenn beide Finger und die Anbau-
teile vollen Kontakt mit dem Werkstick
haben, wie in der Abbildung unten dargestellt.

auBen greifend innen greifend

Serie MHK2 Serie MHK2
[ (1
@ @
% =3
ol ¥ L v
L L
2-160

'auBen greifend

 innen greifend

MHK2-12D
25
N Druck 0,6MPa
. 20 ~
2 |
= ~~l_0,5MPa
[
& =~
X \
£ L [T~—l_04mPa
T 10
\\\\ 0,3MPa
5
0,2MPa
0 1

10 20 30 40 50

Hebelarm L (mm)

MHK2-12D
20 L]
wucko,BMPa
~ ‘
* 15 0,5MPa
= ~
= I~
g [~ 04mPa
: _ \%Pa
—
5 N
0,2MPa|
0 |
10 20 30 40 50
Hebelarm L (mm)
MKH2-16D
50
~<_ Druck 0,6MPa
. 40 I I
= ~
< ~~_0,5MPa
= 30 - —
2 5 ~0,4MPa
© T
T ——__0,3MPa
10 7 \]\
0,2MPa
0 |
10 20 30 40 50 60
Hebelarm L (mm)
MHK2-20D
60
\\Druck 0,6MPa
. 50 ~
2 4, =
= 0,5MPa
5 )
R I
s I N
20 0,3MPa
\\
10 0,2VPa
0 l
20 40 60 80
Hebelarm L (mm)
MHK2-25D
100> % %
S_Druck 0,6MPa
. 80 |
z ol ~ 0,5MPa
© \ 1
= 0,4MPa
S w i "
£ — ~—_0,3MPa
\\
20 —
0,2MPa
0
20 40 60 80 100
Hebelarm L (mm)
* je Finger

O
:

MHK2-16D
50
\\
Druck 0,6MPa
.40 = T
2 i~ S.0.5MPa
E ™~
3 ~ ~~{.0.4MPa
5 20 -y |
0,3MPa
10 =
0,2MPa
0 [
10 20 30 40 50 60
Hebelarm L (mm)
MHK2-20D
80
70
60 WUcko,GMPa
* \ +
2 o N
= ~— 0,5MPa
£ 40
2 I — ~~—0,4MPa
T [
— [—~_0,3WPa
20 —
10 0,2MPa
0 20 40 60 80
Hebelarm L (mm)
MHK2-25D
120
100 ~
* Druck 0,6MPa
S — ~"
= ~ \ .
g N ~_ ~0.5MPa
[J]

2 \\\\ | 04MPa
T 40— 0,3MPa
\\

N — [ 1
0,2MPa
0 |

20 40 60 80 100

Hebelarm L (mm)




2-Finger-Greifer

mit Prismenfiihrung

Effektive Haltekrafte: Serie MHKL2 doppeltwirkend

Serie MHK2

* Bestimmung der effektiven Haltekraft
Die in den Diagrammen angegebene effektive
Haltekraft F bezeichnet die Kraft eines
Fingers, wenn beide Finger und die Anbau-
teile vollen Kontakt mit dem Werkstuck
haben, wie in der Abbildung unten dargestellt.

auBen greifend innen greifend

Serie MHKL2 Serie MHKL2
Il
@ @
© R4
¥ I ¥
L | L

| auBen greifend

' innen greifend

MHKL2-12D
25
20 “_Druck 0,6MPa
> |~
£ 15— 0,5MPa
©
E I~
2 = ~~{_0,4MPa
©
T _ \\ 0,3MPa
5 — —
—
0,2MPa
0 |

10 20 30 40 50

Hebelarm L (mm)

MHKL2-16D
50
4
. 0 Druck 0,6MPa
Z ~ ™~
= I~
] 30 ~ ~<0,5MPa
% 20 ~_0,4MPa
T
T \\\OQMPH
\\\ —~—
10 T
0,2MPa
0

10 20 30 40 50 60

Hebelarm L (mm)

MHKL2-12D
o L]
Quck 0,6MPa
- ‘
> 1 TN0,5MPa
% ~ \
5 ~~
£ 10 ~—_ 0,4MPa
% \
T — | \0,\3M|Ta
5
— |
0,2MPa
0 ‘
10 20 30 40 50
Hebelarm L (mm)
MHKL2-16D
50
N 40
z ~~~Druck 0,6MPa
= 30 = l
g ~~—_/0,5MPa
L — 0,4MP
© — \ a
T— I
I \\\d,m\npa
—_— ~ |
10 e —
0,2MPa
l
0790 20 30 40 50 60
Hebelarm L (mm)
MHKL2-20D
60 l
\\mucko,GMPa
50
N ~—
;; 40 — 0,5MPa
© \
s 30 0,4MPa —
] \\ = |
£ 00 ———_1_0,3MPa
= — ~—
\\,\ojgmpa
10
0
20 40 60 80
Hebelarm L (mm)
MHKL2-25D
100
80 ™~ Druck 0,6MPa
I ™~
< " ~ ~_0,5MPa
E T~
§ |l o
s 40 0,3MPa’|
T —_ T
——t——1 0,2MPa
20
0
20 40 60 80 100
Hebelarm L (mm)
* je Finger

O
:

MHKL2-20D
80
70
\
« 60
= 5 ~~ Druck 0,6MPa
= f
B ~ 0,5MPa
£ 40
5 a0 —~— ~_10,4MPa
T
M T~ 0,3MPa
|
10 O,ZT\IIPa
0 20 40 60 80
Hebelarm L (mm)
MHKL2-25D
120 <
100
. ~ Druck 0,6MPa
< 80 I~ >~ [
£ ~ T T~05MPa
X
% 60
;; \\\\Q4MPa
40 —
T T————_ | 03MPa
0,2MPa
0 |

20 40 60 80 100

Hebelarm L (mm)
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Serie MHK2

Effektive Haltekrafte: Serie MHK2 einfachwirkend

® Bestimmung der effektiven Haltekraft
Die in den Diagrammen angegebene effektive
Haltekraft F bezeichnet die Kraft eines
Fingers, wenn beide Finger und die Anbau-
teile vollen Kontakt mit dem Werkstick
haben, wie in der Abbildung unten dargestellt.

Anm.) Bei der einfachwirkenden
Ausfihrung gilt der Wert fiir
die Mitte der Offnungsweite.

auBen greifend innen greifend

Serie MHK2 Serie MHK2
[ 1 1
@ @
© @
(] w L0 v
<L—> <L—>

@ Sicherheitshinweise bei Verwendung der

einfachwirkenden Ausfiihrung:

Wirkt ein (berméBiges Moment auf den Finger, kann
der Finger méglicherweise nicht durch die Federkraft
allein zurickfahren. Betreiben Sie den
pneuma-tischen Greifer deshalb innerhalb des in der
unten stehenden Tabelle angegebenen zulédssigen
Moments.

Zulassiges Moment

Modell Zulassiges Moment

(Nm)

MHK2-12S, C 0,05

MHK2-16S, C 0,12

MHK2-20S, C 0,25

MHK2-25S, C 0,49
M: Zulassiges Moment

(M =WL)
W
©
- & 1Y M
H9 NAZ I>
L
2-162

| auBen greifend

| innen greifend

O
:

MHK2-12S MHK2-12C
20
15 \\
. [~ Druck 6MPa < s Druck 0,6MPa
£ 10— oot = L osupa
£ 0,5MPa g 10 ’ T
2 ~ 3} I
K| T | 3 ™~ 0,4MPa
T 5 0,4MPa T — ‘
= T 5 1
I s 0,3MPa 0,3MPa
0 0
10 20 30 40 50 10 20 30 40 50
Hebelarm L (mm) Hebelarm L (mm)
MHK2-16S MHK2-16C
40 40
~N
~ ™ Druck 0,6MPa
« 30 Druck 0,6MPa * 30 \\ i
z z
= T~ - ™~ 0,5MPa
I 20 I~ 0,5MPa S 0o =
® ~— E ~—~F0,4MPa
s ro.4mP <
T ) a T \\\
—_— —
10 — 0,3MPa 10 0,3MPa
0 0
10 20 30 40 50 60 10 20 30 40 50 60
Hebelarm L(mm) Hebelarm L(mm)
MHK2-20S MHK2-20C
80
60 70
« 50 « 60
S -
< w0 ~ € 5 ™S Druck06MPa |
& ~—_ Druck 0,6MPa 5 —~~—
3 30 B e £ 40 ~0,5MPa
= — Sl T 30 l
T 20 E— 0,4)Pa T — [—0,4MPa
—
[ T——0,3MPa 20 L0,3MPa
10 10
0 0
20 40 60 80 20 40 60 80
Hebelarm L (mm) Hebelarm L (mm)
MHK2-25S MHK2-25C
100 100 <
80 80
= ~ £ ~ Druck 0,6MPa
= — = \ ‘
= 0 ~~Druck 0,6MPa = 0
5 — | - 0,5MPa
% —_— \0,5MP3 % \\
T 40 ~0.4MPa T 40 ~0,4MPa
T il T
\\\§Oyampa ~~0,3MPa
20 20
0 0
20 40 60 80 100 20 40 60 80 100
Hebelarm L (mm) Hebelarm L (mm)
* je Finger



2-Finger-Greifer
mit Prismenfiihrung

Serie MHK2

Effektive Haltekrafte: Serie MHKL2 einfachwirkend

® Bestimmung der effektiven Haltekraft
Die in den Diagrammen angegebene effektive
Haltekraft F bezeichnet die Kraft eines
Fingers, wenn beide Finger und die Anbau-

| auBen greifend

| innen greifend

teile vollen Kontakt mit dem Werkstiick MHKL2-12S MHKL2-12C
haben, wie in der Abbildung unten dargestellt. 20
15
~
x ™ Druck 0,6MPa x 15
,_Q @ﬁ 2 = ~~Druck 0,6IV‘IPa
= 10 T = ~
E 0,5MPa g 10 ~~~-0,5MPa
[9) =~ ® — ‘
= = I
: \\0,4MPa k= [———0,4MPa
F F —— —
\\\0 3MPa 5 —0,3MPa
Anm.) Bei der einfachwirkenden Ausfiihrung
ilt der Wert fur die Mitte der Offnungs- 0 0
Y s 9 10 20 30 40 50 10 20 30 40 50
Hebelarm L (mm) Hebelarm L (mm)
MHKL2-16S MHKL2-16C
auBen greifend innen greifend 40 40
Serie MHKL2 Serie MHKL2
~
! . 30 , 30 Druck 0,6MPa
@ @ 2 ~ 2 -~
L 1 1 ~ [~~Druck 0,6MPa =1 o lmpa
& © S 20 g 20 :
T v I v E \\O;AMPH ,_qf) \\.
© — = - 0,4MPa
L PN T [———0,4MPa T —~—1 |
10 —=—=——] 10 0,3MPa
——0,3MPa
@ Sicherheitshinweise bei Verwendung der 0 0
einfachwirkenden Ausfiihrung: 10 20 30 40 50 60 10 20 30 40 50 60
Wirkt'ein Ube[maBiges Momgnt auf den Finger, kann Hebelarm L (mm) Hebelarm L (mm)
der Finger méglicherweise nicht durch die Federkraft
allein zuriickfahren. Betreiben Sie den
pneuma-tischen Greifer deshalb innerhalb des in der MHKL2-20S MHKL2-20C
unten stehenden Tabelle angegebenen zuldssigen 80
Moments. 60
70
Zulassiges Moment 50 ., 60
Modell Zulassiges Moment Z 40 T < 50 T
(Nm) = — ) E 20 ruck 0, ! a
MHKL2-12S, C 0,05 £ % ~0,5MPa % ~0,5MPa
MHKL2-16S, C 0,12 T 20 0,4MPa T 00 |L—— \0,4I\{IPa
—_
MHKL2-20S, C 0,25 10 [ ————03MPa ——0,3MPa
MHKL2-25S, C 0,49 10
0
. 20 40 60 80 0 20 40 60 80
M: Zulassiges Moment
(M=wL) Hebelarm L (mm) Hebelarm L (mm)
W
5 MHKL2-25S MHKL2-25C
- fee—— ) ™
00 100 100
L 80 , 80
x = ™~
= 60 — =3 o ~— Druf:k O,GH{IPa
= Druck 0,6MPa 5 ~_| T
© e
4 I = — 0,5MPa
3 ~——0,5MPal 3 I !
T 40 ‘ S 40— 0,4MPa
T [——0,4MPa ——
ey o ! [ T—03MPa
20 —0,3MPa —— 20 :
0 0
20 40 60 80 100 20 40 60 80 100
Hebelarm L (mm) Hebelarm L (mm)
* je Finger

O
:
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Serie MHK2

Abmessungen

MHK2-12[J/Standardausfihrung

4 X M3 X 0,5 durchgehend (Montagegewinde fiir Anbauteil)

M3 X 0,5 (Anschluss zum SchlieBen der Finger)

Einstellschraube fir Fingergeschwindigkeit

ha
@d o
N }} % —
. ¥
S| 7
ocd 4 Z»
M3 X 0,5 (Anschluss zum Offnen der Finger) 17,5
3H9 *9%% Tiefe 3
@13H9 +g,043 Tiefe 1.5 2 X M3 X 0,5 Gewindetiefe 6 4 X M4 X 0,7 Gewindetiefe 8 (Befestigungsgewinde)
(Befestigungsgewinde) o9 / Durchgangsbohrung @3,4
: 0 (Montagebohrung )
2 — === S R
oo JH o == = C oo Signalgebermontage
(Y] -3 —
MR i S S = U Nutabmessungen
A ol o3 ° T T T
8 o o ¥ '
o = € 22 - "
Position der Signalgebernut
40,0251 o 2 I
@3H9 o Tiefe 3 13 e aé é 15 31 (2 Positionen)
20 0,05 ° 3 63 s ®
S % AR
)
d i
e - cn# M
Anm.) Bei der einfachwirkenden Ausfiihrung wird ein 2 X M3 X 0.5 Gewindetiofe 4 A 23
Anschluss als Entliftungsbohrung verwendet. ; 3_ 0,5 eW_In etiefe 15 * I
Die Einstellnadel fur Fingergeschwindigkeit wird (Befestigungsgewinde) \ j
als Stopfen verwendet. ~— - -
MHKL2-12[/Langhubausfiihrung
4 X M3 X durchgehend (Montagegewinde fiir Anbauteil)
M3 X 0,5 (Anschluss zum SchlieBen der Finger)
Einstellschraube fir Fingergeschwindigkeit
]
7 [
% fﬂ ®;, L
S e #
> 4
2 i
3H9 *09%5 Ticte 3 M3 X 0,5 (Anschluss zum Offnen der Finger) 21
0
@13H9 "0 Tiefe 1,5 2X M3 X 0,5 Gewindetiefe 6 4X M4 X 0,7 Gewindetiefe 8 (Befestigungsgewinde)
(Befestigungsgewinde) Ou‘?; / Durchgangsbohrung @3,4 (Montagebohrung)
I I .
N ] L_ﬂ & Signalgebermontage
ol 9 o | _«f i I e i ol o Nutabmessungen
- 1 ® - = = - _
S g ] - —t N —
o o |
[] g— 8 T°| °9 W
0,025 =) & : 26 ! Position der Signalgebemut
D3HY *3%%° Tigte 3 o 5 2 -
_ e £l 8 15 36 (2 Positionen) o | o [
<1—3> 'é 5 57 =y be
20 0,05 2 (AR
8 76 oran Wy
@
i
@l -t ot 28
Anm.) Bei der einfachwirkenden Ausfiihrung wird ein P \ j
Anschluss als Entliftungsbohrung verwendet. 2 X M3 X 0,5 Gewindetiefe 5 20 S~— - -

Die Einstellnadel fur Fingergeschwindigkeit wird

als Stopfen verwendet.

2-164
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2-Finger-Greifer .
mit Prismenfiihrung Ser'e MHK2

MHK2-16]/Standardausfiihrung

4 X M3 X 0,5 durchgehend (Montagegewinde fiir Anbauteil)

M5 X 0,8 (Anschluss zum SchlieBen der Finger)

d

Einstellschraube fiir Fingergeschwindigkeit

13
|

8 H
o3| 4 |[7 ‘
© 7
18
3HO 095 Tiefo s M5 X 0,8 (Anschluss zum Offnen der Finge
40,043 ) ) 4 X M4 X 0,7 Gewindetiefe 8 (Befestigungsgewinde)
G17H9 "¢ Tiefe 1,5 2 X M4 X 0,7 Gewindetiefe 8
- Durchgangsbohrung @3,4 (Montagebohrung)
) (Befestigungsgewinde) °u‘?’
N — — Signalgebermontage
By — o Nutabmessungen
g2y = I —dg
EB&/@ — ® ( ‘
3 # o R P ¥ - Position der Signalgebernut
g— +g s o045 ‘ (2 Positionen)
+0,025 Q 3l 8 ’ ©| m l
@3H9 0" Tiefe 3 15 - g 8 15, 33 ol ¥ 9 ¢
23,6 0,05 §’ %, 67,3 (3/ >
5
W.
O—
ot - + 28
Anm.) Bei der einfachwirkenden Ausfiihrung wird ein - p— * j
Anschluss als Entliftungsbohrung verwendet. 2 X M4 X 0,7 Gewindetiefe 4 / N - _ - -
Die Einstellnadel fir Fingergeschwindigkeit wird ; i 8,
(Befestigungsgewinde)
als Stopfen verwendet.
MHKL2-16]/Langhubausfihrung
4 X M3 X 0,5 (Montagegewinde fiir Anbauteil)
M5 X 0,8 (Anschluss zum SchlieBen der Finger)
Einstellschraube fir Fingergeschwindigkeit
© e
cxrzt [
8 4 @f ]
og| 4 7
© 7
M5 X 0,8 (Anschluss zum Offnen der Finger) 225
3H9 “0 % Tiefe 3
@17H9 *3*® Tiefe 1,5 2 X M4 X 0,7 Gewindetiefe 8 4 X M4 X 0,7 Gewindetiefe 8 (Befestigungsgewinde)
(Befestigungsgewinde) o3 Durchgangsbohrung @3,4 (Montagebohrung)
fe]
5 ] ,,( Signalgebermontage
it
] @(\’ > — Nutabmessungen
g 3 o ZH = - - SR - - - N
% % I ! Position der Signalgebernut
| ‘ 8 %o od k4 ! (2 Positionen)
T o ©| Q|
+0,025 N X ; 28 ol 7y
@3H9 o Tiefe 3 - 3 5 38,5 Ay
Js, £ 8 63 3
23,6 0,05 g 5 83
S
Anm.) Bei der einfachwirkenden Ausfiihrung wird ein —
Anschluss als Entliiftungsbohrung verwendet. | 7 vI
Die Einstellnadel fur Fingergeschwindigkeit wird Py - RN _ -
als Stopfen verwendet. bid
2 X M4 X 0,7 Gewindetiefe 5 20
(Befestigungsgewinde)

O
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Serie MHK2

Abmessungen

MHK2-20(L1 /Standardausfiihrung

4 X M4 X 0,7 durchgehend
(Montagegewinde fiir Anbauteil)

M5 X 0,8 (Anschluss zum SchlieBen der Finger)
Einstellschraube fir Fingergeschwindigkeit

\ @éij
D | — — wn
Y @f ] —
ol
-5 5.2 |
o lerl 2.5
0,030 . .
4H9 "o Tiefe 4 M5 X 0,8 (Anschluss zum Offnen der Finger) 21
@21H9 *9°% Tiefe 15 2 X M5 X 0,8 Gewindetiefe 10 4 X M5 X 0,8 Gewindetiefe 10 (Befestigungsgewinde)
(Befestigungsgewinde) oo Durchgangsbohrung @4,3
o ® 71 (Montagebohrung)
% & S &
\ ) { =
ol o o 2 R}, 2 _ _ 1 o«
©| 1B ® & o ¥ .
L ro--- g Signalgebermontage
t O
opo— T ] @ Nutabmessungen
| s g"o og" w - - - - - ﬂ
+0,030 s & T 29 | (
@4H9 "0 Tiefe 4 © s B 21 40 !
- 18 5| 2 S
27,6 0,05 g 84.8 | @ ©
S |
Anm.) Bei der einfachwirkenden Ausfih ird ei © q?‘/)
nm.) Bei der einfachwirkenden Ausflihrung wird ein © I
Anschluss als Entliftungsbohrung verwendet. § § - - 9§ e ¢ N
Die Einstellnadel fir Fingergeschwindigkeit wird © ¥
als Stopfen verwendet. 2 X M5 X 0,8 Gewindetiele 8_/ | 5, i
(Befestigungsgewinde) = 2.5 j
\g - - -
MHKL2-200J/Langhubausfiihrung
4 X M4 X 0,7 durchgehend

(Montagegewinde flr Anbauteil) M5 X 0,8 (Anschluss zum SchlieBen der Finger)

Einstellschraube flr Fingergeschwindigkeit

o&—

o - - 10
© >—¢— =
[Tel
oo 5.2 : |
=} sl .5
M5 X 0,8 (Anschluss zum Offnen der Finger) 265

4H9 *5°% Tiefe 1,5

2 X M5 X 0,8 Gewindetiefe 10

(Befestigungsgewinde)
@21H9 "5 %% Tiefe 1,5 4 X M5 X 0,8 Gewindetiefe 10 (Befestigungsgewinde)
o5 Durchgangsbohrung @4,3 (Montagebohrung)
® 1
0 y
¥
@h o 3 - =
S B o _ __ 1 ow©
N[ © & S o <
@K/»’ - =
O-pragr— - L ®
o .
! 8 7| °g L ¥ Signalgebermontage
> <
w o & T — 32 Nutabmessungen
S - - - - -
©4H9 3% Tiefe 4 /| | 18 - gl g 20 44,5 o \
27.6 0,05 :g)) = 735 Posgor:: derStlgnaIgebemut F:
2 * I ositionen
S 100 ( )
o]l
©
M — | 1 @
Anm.) Bei der einfachwirkenden Ausfiihrung wird ein ‘@[ 1 ©
Anschluss als Entliftungsbohrung verwendet. prd
Die Einstellnadel fur Fingergeschwindigkeit wird 2 X M5 X 0,8 Gewindetiefe 8 / 24
als Stopfen verwendet. (Befestigungsgewinde)
\
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2-Finger-Greifer

mit Prismenfiihrung

Serie MHK2

MHK2-25[1/Standardausfiihrung

4H9 *9°®

4 X M5 X 0,8 durchgehend

M5 X 0,8 (Anschluss zum SchlieBen der Finger)

(Montagegewinde fiir Anbauteil)

Einstellschraube flir Fingergeschwindigkeit

Fo -

=]

oo
o
—

20

12

Tiefe 4 M5 X 0,8 (Anschiuss zum Offnen der Finger)

@26H9 *0°* Tiefe 1,5

2 X'M6 X 1 Gewindetiefe 12

I
J8>4

23

Befostigungsgevinde) . ©5 4 X M6 X 1 Gewindetiefe 12 (Befestigungsgewinde)
o Durchgangsbohrung @5,1 (Montagebohrung)
0 A -l 7
,,,,,,, a .
o ] hd Signalgebermontage
<9 2 Z = B = o o Nutabmessungen
= R / - o - - - - .
i~ '{ & ﬁ’osition der Signalgebernut |
O P %o " ! 2 Positionen
| y g ° ¥ ( A &
i o 3| g g 30 /:N I
4HIT 0" Tiete 4 - & 3] £ 26 47,2 '(QI @/:; © J
33,6 0,05 & 1027 [ !
— Qo4
N | L
AV 24
Anm.) Bei der einfachwirkenden Ausfiihrung wird ein 4 — | — 1 ' !
Anschluss als Entliftungsbohrung verwendet. @ ~ o \ 2.3 j
Die Einstellnadel fur Fingergeschwindigkeit wird brd ~— - - -
als Stopfen verwendet. 2 X M6 X 1 Gewindetiefe 10 ‘ 22 ‘
(Befestigungsgewinde) * *
4 X M5 X 0,8 durchgehend M5 X 0,8 (Anschluss zum SchlieBen der Finger)
(Montagegewinde fir Anbautel) Einstellschraube fir Fingergeschwindigkeit
&
A4
P E - S
g el a—
0,030 ﬁ L*i
4H9 "o Tiefe d . 30
+0,052 . M5 X 0,8 (Anschluss zum Offnen der Finger)
©26H9 o Tiefe 1,5 2 X M6 X 1 Gewindetiefe 12 _ _ .
(Befestiqungsgevinde) 5 4 X M6 X 1 Tiefe 12 (Befestigungsgewinde)
° . Durchgangsbohrung @5,1 (Montagebohrung)
[Te}
[ &
o : (- 24
< 9 o I S
RN T o 88
L 1 a.
> 5 31— o ®
¥ 3 72| o8 -
S 5 = — ¥ Signalgebermontage
] 2 g 38 Nutabmessungen B
@4H9 "0 Tiefe 4 22 8| = 53,5 7
33,6 0,05 g o5 885 Position der Signalgebernut !
121 (2 Positionen) Q @
D "’;
o ) . 8 el'@/—of\
Anm.) Bei der einfachwirkenden Ausfiihrung wird ein @ — - Q /
Anschluss als Entliiftungsbohrung verwendet. U] ~ ‘
Die Einstellnadel fur Fingergeschwindigkeit wird i @ (J—?* & !
als Stopfen verwendet. 2 X M6 X 1 Gewindetiefe 10 30 |
(Befestigungsgewinde)
!
2,3
— il
7 -
ZS\NC 2-167



Serie MHK2/MHKL2
Einbaubeispiele und -lagen von
Signalgebern

Die Signalgeber kénnen je nach verwendeter Stlckzahl fir verschiedene Steuerfunktionen eingesetzt werden.
1) Steuerung bei AuBengreifend

L 1. Bestéatigung der Grundstellung 2. Bestéatigung des Haltezustands 3. Teile nicht festgehalten
Abfragebeispiel des Werkstuicks
I Haltestellung I I
Abfrageposition Finger * % beim Halten i Finger @
ganz O eines ganz — O
opened ¢ Lﬁ Werkstick ¢ | closed ¢ Lﬁ
) i Signalgeber schaltet sich ein, wenn die Signalgeber schaltet sich beim Greifer verfehlt Werksttck (Fehlfunktion):
Signalgeberfunktion | Finger in die Grundstellung Greifen eines Werkstucks ein. Signalgeber eingeschaltet (LED ON)
zurlickkehren. (LED ON) (LED ON)
Ein Signalgeber
« eine Position (entweder (1),
é (2 und (3 kénnen erkannt o L] L]
.S | werden.
& | Zwei Signal- ® ° -
€ | Signalgeber | & L
& | * Zwei Positionen %’ B — [ ) [ ]
(entweder (), @ und
(3) can erkannt werden| = C . - .
Schritt 1) f Schritt 1) Schritt 1) I
Bestimmung Finger ganz S Die Finger & f Finger ganz s ’—}Eiz
der Signalgeber- offnen. zum Greifen schlieBen.
Einbaulage des
g & L_EE Werkstlicks 2 1 & Lﬁ
positionieren.

SchlieBen Sie den| Schritt 2) Fiihren Sie den Signalgeber in die Signalgeber-Befestigungsnut ein, achten Sie dabei auf die Richtungsangabe in der

Signalgeber bei | Abbildung. I
niedrigem bzw. bei —— — _°
unterbrochenem -
Arbeitsdruck an eine — o f
geeignete Spannungs- !

versorgung an und| gopritt  3)  Verschieben Sie den | Schritt 3) Verschieben Sie den Signalgeber in Pfeilrichtung bis die LED leuchtet und
folgen  Sie  den| gignalgeber in Pfeilrichtung bis die LED |befestigen Sie ihn in Pfeilrichtung in einem Abstand von 0,3 bis 0,5 mm von der
genannten Schritten. | |euchtet. Position, in welcher die LED aufleuchtet.

Position, bei der sich die Leuchte einschaltet

— e

—_—

Schritt 4) Verschieben Sie den
Signalgeber weiter in Pfeilrichtung bis
die LED erlischt.

0,3 bis 0,5 mm

— Zu sichernde Position
Schritt  5) Verschieben Sie den
Signalgeber in  entgegengesetzter
Richtung und befestigen Sie ihn in einem
Abstand von 0.3 bis 0.5mm von der
Position, in welcher die LED aufleuchtet.

Position, bei der sich die Leuchte
einschaltet

'

zu sichernde
Position

Anm. 1) Die Werkstlicke sollten méglichst in der Mitte der Greiferfinger positioniert werden.
Anm. 2) Die oben erwahnten Abfragemdglichkeiten kdnnen aufgrund von Schalthysterese-Elementen eingeschrankt werden, wenn im Endbereich des

Fingerhubes gearbeitet wird.
2-168 SMC
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Prismenfiihrung
Pneumatischer/2-Finger-Greifer

Serie MHK?2

Die Signalgeber kdnnen je nach verwendeter Stiickzahl fir verschiedene Steuerfunktionen eingesetzt werden.
2) Steuerung bei Innengreifend

1. Bestéatigung der Grundstellung

2. Bestéatigung des Haltezustands

3. Teile nicht festgehalten

zuriickkehren. (LED ON)

(LED ON)

Abfragebeispiel s WEraiee
_ > I N _ = | Position bei & I
Abfrageposition Finger Position beim vollstandig
ganz Greifen eines gedffneten
geschlossen ¢ Lﬁ Werkstlicks Ld Lﬁ Fingern L LE
) i Signalgeber schaltet sich ein, wenn die Signalgeber schaltet sich beim Greifer verfehlt Werksttick (Fehlfunktion):
Signalgeberfunktion | Finger in die Grundstellung Greifen eines Werkstiicks ein. Signalgeber eingeschaltet (LED ON)

ein Signalgeber

Kombinationen

SchlieBen  Sie  den
Signalgeber bei
niedrigem bzw. bei unter-
brochenem Arbeitsdruck
an eine  geeignete
Spannungsversorgung an
und folgen Sie den
genannten Schritten.

=
=

1

des
Werkstulcks & 1

positionieren

* eine Position (entweder (1, @ ® L .
und (3 kénnen erkannt werden.
zwei Signal-| | A ) Y —
Signalgeber | ©
* Zwei Positionen 2B — [} [ )
(entweder @, @und | S
(3 can erkannt werden. C [ ] _ P

) Schritt 1) T Schritt 1) I Schritt 1) T
Bestimmung der | Finger ganz > Die Finger e ’—% Finger ganz e

Signalgeber-Einbaulage | schlieBen. zum Greifen offnen.

=
o] =

!

Schritt 2) Flihren Sie den Signalgeber in die SiQnaIgeber-Befestigungsnut ein, achten Sie dabei auf die Richtungsangabe in der Abbildung.

—— —> ——=

-
2 b

Schritt 3) Den Signalgeber in
Pfeilrichtung verschieben, bis die LED
leuchtet und in einem Abstand von 0.3
bis 0.5mm von der Position befestigen,
in welcher die LED aufleuchtet.

0,3 bis 0,5 mm

—_—

erlischt.

wieder aufleuchtet.

Position, bei der
sich die
Leuchte
einschaltet

zu sichernde
Position

Schritt 3) Verschieben Sie den Signalgeber in Pfeilrichtung bis die LED leuchtet.

— = —fer

Schritt 4) Verschieben Sie den Signalgeber weiter in Pfeilrichtung bis die LED

Schritt 5) Den Signalgeber in die entgegengesetzte Richtung verschieben und in
einem Abstand 0.3 bis 0.5 mm von der Position befestigen, in welcher die LED

0,3 bis 0,5 mm

Anm. 1) Die Werkstlicke sollten méglichst in der Mitte der Greiferfinger positioniert werden.
Anm. 2) Die oben erwahnten Abfrageméglichkeiten kénnen aufgrund von Schalthysterese-Elementen eingeschrankt werden, wenn im Endbereich des
Fingerhubes gearbeitet wird.

SVC
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Serie MHK2

Hysterese der Signalgeber

Die Signalgeber weisen eine Hysterese dhnlich wie Mikroschalter auf. Bitte benutzen
Sie die folgende Tabelle als Richtlinie, wenn Sie die Signalgeberpositionen usw.

einstellen.
{Be
(o} ‘ o
| |
i
Hysterese ||
Signalgeber (ON)
Signalgeber (OFF)
Max. Hysterese (mm)
%
Oe{g D-M9I(V)
. | D-MITIA(V)
Modell M9IW(V)
MHK[O2-12 0,1
MHK[J2-16 0,1
MHK[2-20 0,3
MHK[2-25 0,2

Signalgebermontage

Der Signalgeber ist in eine der Befestigungsnuten des Greifers in der
Richtung, die in der Abbildung dargestellt ist, einzuftihren.

In der Position dann die mitgelieferte Befestigungsschraube mit einem
Feinschraubendreher festziehen.

Feinschraubendreher

Signalgeber-
Befestigungsschraube

M25x4L

Signalgeber

Sie
Griffdurchmesser von 5 bis 6 mm, um die Schraube festzuziehen.
Das Anzugsdrehmoment betrégt zwischen 0,05 und 0,15 N-m.

Anm.) Verwenden einen Feinschraubendreher mit einem

Uberstand des Signalgebers iiber das Gehiduse

« Der Uber das Gehduse des Greifers vorstehende Bereich des
Signalgebers ist in nachstehender Tabelle angegeben.

+ Verwenden Sie diese Angaben als Standard bei der Montage usw.

Anschlusskabel

seitliche Ausfiihrung

Anm.) Wenn der Signalgeber fiir MHK2, MHKL2 auf der Montageseite
eingestellt wird, wie in der Abbildung unten, muss ein Spielraum
von mind. 1 mm auf der Montageplatte vorgesehen werden, da
der Signalgeber Uber die Kante des Greifers tbersteht.

Anschlusskabel
- vertikale
Abstan . Ausflhrung
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(mm)
Anschlusskabelart Axialer elektrischer Eingang Vertikaler elektrischer Eingang | Vertikaler elekirischer Eingang
D-M9C] D-M9oC1V
D-MOCIW D-M9[]A D-MOCIWV D-M9[JAV

Offen — — — —
MHK2-12[1

Geschlossen 3 5 — 3

Offen = — — —
L e U8 Geschlossen 3 5 1 3

Offen — — — —
MHK2-20(1

Geschlossen 1 3 — 1

Offen = — — —
MHK2-2501

Geschlossen 2 4 — 2

Offen — — — _
MHKL2-12]

Geschlossen 3 5 — 3
MHKL2-1601 | oren — — — —

o Geschlossen 3 5 1 3

Offen — — — —
MHKL2-20]

Geschlossen 1 3 — 1

Offen = — — —
MHKL2-25]

Geschlossen 1 3 — 1

Anm.) Felder ohne Werte bedeuten, dass es keinen Uberstand gibt.
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serie MHK2
Bestelloptionen: Individuelle Angaben 1

Symbol

n Mit Schmiernippel

Uber die Schmierungskappe ist eine Schmierung méglich.

Bestellschliissel

MHK| Standard-Bestell-Nr. |—X39

Mit Schmiernippel l

Technische Daten

_ Bohrungs-@ (mm) : ___16,20,25 Anm. 1) Fillen Sie Schmiermittel fiir das Lager durch
Wirkungsweise Doppelwirkend, einfachwirkend (drucklos offen, drucklos geschlossen) die Schmierungskappe ein, um zu verhindern,
Schmierfett MHK-Standardschmierfett (MH-GO01) dass Fremdkérper eindringen. Fir MHK wird
Schmiernippel-Position Abmessungen und Abbildung siehe unten. die Verwendung des Spezial-Schmiermittels

= MH-GO01 empfohlen.
Technische Daten/Abmessungen wie Standardausfiihrung Anm. 2) Nicht kompatibel mit 212.

(andere als die 0. g.)

Abmessu Ngen (Andere Abmessungen als die u. g. entsprechen denen der Standardausfiihrung.)

Serie MHK2
Serie MHKL2

|

7N

] ©
Schmierungskappe / A

(mm)

Modell A
MHK2-161C11-X39 30,5
MHK2-201C11-X39 44,5
MHK2-2500C101-X39 | 45
MHKL2-161C1C1-X39 | 36
MHKL2-2001CJ-X39 | 42
MHKL2-250C1C1-X39 | 47,5
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Serie MHK?2
Bestelloptionen: Individuelle Angaben 2

Symbol
E Signalgebernuten auf beiden Seiten
Die Seite der Signalgebermontage kann ausgewahlt werden. Es kénnen maximal 4 Signalgeber montiert werden.
Bestellschliissel
MHK2 — Kolben- __| Signalgeber- _
MHKL2 durchmesser Ausfiihrung X41
Wirkungsweise l lSignaIgebernuten auf beiden Seiten
Fingeroption Suffix fiir Signalgeber
- 2 Stk.
Option Staubschutzkappe S 1 Stk.
n n Stk.
Signalgeberausfiihrung e = Montage von bis zu 4
« Siehe Standardausflhrung. Signalgebern moglich
Technische Daten
Bohrungs-@ (mm) 12, 16, 20, 25
Position der zusétzlichen Signalgebernut | Abmessungen und Abbildungen siehe unten.

Technische Daten/

Abmessungen (andere als die 0. g.) wie Standardausfilhrung

Abmessu Ngen (Andere Abmessungen als die u. g. entsprechen denen der Standardausfiihrung.)

Serie MHK2
Serie MHKL2

e [k
&
Standardsignalgebernut L Zusatzliche Signelgebernuten
B
(mm)
Modell A B

MHK2-1200000-X41 104 18
MHKL2-120000-X41 ' '
MHK2-16100-X41 128 16
MHKL2-16C1C1C1-X41 ’ ’

« Die Abmessungen A und B anderer Modelle sind dieselben wie die
Standard-Signalgebernuten.
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Serie MHK2
Produktspezifische Sicherheitshinweise

Vor der Inbetriebnahme durchlesen.

Montage der pneumatischen Greifer/Serie MHK2 |

Montagemdglichkeit auf 3 Seiten.

Axiale Montage (Gehéduse-Gewindebohrung)

Seitliche Montage (Gehause-Gewindebohrung
und -Durchgangsbohrung)

i Gehéause-Gewindebohrungen
[ C 1] g |
.|:|-_ _k i —1
i i 1__ | ®
T 1T
I
Verwendbare | Max. Anzugs- [Max. Einschraubtiefe Verwendbare | Max. Anzugs- [Max. Einschraubtiefe
Modell Schrauben | moment N-m Lmm Modell Schrauben | moment N'm Lmm
MHK2L-120 MHK2L-120
MHKL2-1200| M3x0.5 | 088 6 MHKL2-120)| |\ 51 8
MHK2L-160 M4 x 0.7 51 8 MHK2L-160J x0, ’
MHKL2-160] X g MHKL2-160J 8
MHK2L-200 MHK2L-200
MHKL2-2007| M5x 0.8 4,3 10 MHKL2-2007| M5x0.8 43 10
MHK2L-250 MHK2L-250]
MHKL2-2507| M6 x 1 7,3 12 MHKL2-2501| M6 x 1 7,3 12

Vertikale Montage (Geh&use-Gewindebohrung)

i

®Gehéuse-Durchgangsbohrung

‘—Lﬂ_T
-

Verwendbare | Max. Anzugs- | Max. Einschraubtiefe
Modell Schrauben | moment N'm Lmm
MHK2L-12C0| M3 x 0,5 0.59
MHKL2-120C1| M3 x 0,5 0.74
]

4
5
MHK2L- M4x07 | 088 4
MHKL2-1600[ M4 x07 | 1.3 5
MHK2L-200]
MHK25 200 Msx08 | 33 8
MHK2L-250]
MHKL2-2500| M6 x 1 5.9 10

Modell Verwendbare | Max. Anziehdreh-
Schrauben moment N-m

-120]

MHK2L-1601 M3 x 0,5 0,88

MHKL2-16CJ

MHK2L-20C

MHKL2-200] M4 x 0,7 2,1

MHK2L-250

MHKi2-250) M5x08 43

O
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Montage der Anbauteile an den Finger |

*Verwenden Sie zur Montage der Anbauteile an
den Finger einen Schraubenschlissel, um die
Anbauteile zu halten, damit keine UberméaBige
Kraft auf die Finger wirkt.

.Entnehmen Sie die Anzeige des korrekten
Anzugsmoments fiir die Montage der Anbauteile
an die Finger der nachstehenden Tabelle.

-
Anbauteil @\ﬁ
N\
Verwendbare | Max. Anziehdreh-
MEEE Schrauben moment N-m
-120]
MHK2L-1600] M3x05 0,59
MHKL2-160]
MHK2L-200]
MHKL2-200| M4x0,7 1,4
MHK2L-2500
MHKL2-250| M5x0,8 28
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