Pneumatischer 2-Finger-Greifer
mit Prismenfuhrung

Serie MHK2

012, 016, 020, 0625

Staubschutzkappe als Standard

2 verschiedene Fingermaterialien 3 verschiedene Staubabdeckungsmaterialien

Standard: Stahl Standard: Chloroprenkautschuk (CR) ---schwarz
Optional: rostfreier Stahl Optional: Silikonkautschuk (Si) ‘--weiss
Fluorgummi (FKM) ---schwarz
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Dank Prismenfuhrung hohe

© © Y=
Mit Prismenfiihrung
Pneumatischer
Greifer (2-Finger )
Zentriergenauigkeit Positionierbohrungen auf
0.1 der Oberseite
TO0.1Tmm . .
Signalgebermontage mdglich
Signalgebernuten befi;den sic-:h auf
einer Seite. Erlaubt einfache Montage
und Einstellung der Signalgeber.
Luftdrossel fur
Fingergeschwindigkeit
Geschwindigkeitseinstellung
Prismenfuhrung Hohe Belastbarkeit

Verhindert seitliche Abweichungen
der gehaltenen Werkstiicke.

dank Gleitflihrung

genauigkeit
+0.01mm

IWiederhoI-

Staubschutz als Standard /'J]WPt

[ ] [
L Ll 2 verschiedene Finger-
materialien erhaltlich.
. Lo Standard: Stahl
3 verschiedene Materialien Optional: rostfreier Stahl
fiir die Staubschutzabdeckung
erhaltlich. )
Standard: Chloroprenkautschuk (CR) -+-schwarz LanghUb als Standard verfugbar.
Optional: Silikonkautschuk (Si) «--««xeeeeeee weiss o

Kolben-g [Offnungs-/Schliess-Weite (mm)

Fluorkautschuk (FKM «««sseseess schwarz \3\ (mm) Langhub Standardhub
g 12 11 4
S 3 16 14 6
: 20 18 10
" 25 22 14
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Belastbarkeit und Genauigkeit

“.// Z

Montage von 3 Seiten moglich

Axiale Montage

—h
i

m

(Gehause-Gewindebohrungen)

Seitliche Montage

€

(Gehause-Gewindebohrungen)

Vertikale Montage

"

(Gehause-Gewindebohrungen)

(Gehause-Durchgangsbohrung)

austauschbar mit MHQG2

Variantenuibersicht
Serie Modell Kolben-o Offnungs-/SchIiess- Optionen
(mm) weite (mm)
- B Fingeroption
MHK2-120] 12 4 Stahl (Standard),
Standardausfihrung | MHK2-160] 16 6 rostfreier Stahl
Serie MHK2 ~ W Material Staubschutzabdeckung
MHK2-2000 20 10 Chloroprenkautschuk (Standard)
5 MHK2-250] 25 14 Fluorkautschuk
= Silikonkautschuk
% MHKL2-120 12 11 M Signalgeber
o | Langhubausfiih . Elektronischer Signalgeber
3 S::rrligé '\L;I:ESL; rung | MHKL2-160] 16 14 D-MON(V), D-M9B(V)
8 MHKL2-20] 20 18 wasserfest (2-farbige Anzeige)
MHKL2-2500 | 25 22 D-M9BA
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Pneumatischer
2 Finger Grf e MMIHKZ2
ngercrer @l Serie

fiihrung 012, 016, 020, 025

Bestellschllssel

Standard MHK 2 —20(D |1 |[F —|M9PL|S
SN MHKL 2 —20) D (1 [F —M9PL|S

Anzahl der Finger

l Anzahl der Signalgeber

- = 2
2-F
2 [ inger = 3
Kolben-g ®
12 12mm
16 16mm
20 20mm
25 25mm

Funktionsweise e

doppeltwirkend

einfachwirkend (drucklos gedfinet)

D
S
Cc

einfachwirkend (drucklos geschlossen)

2.4-4

Material der Finger e

— Stahl
1 rostfreier Stahl

Material der
Staubschutzabdeckung e
= Chloroprenkautschuk (CR)
F Fluorgummi (FKM)
S Silikongummi (Si)

Signalgeber o
= [ Ohne Signalgeber (Eingebauter Magnet)
Verwendbare Signalgeber

) Berich Spannungs-  |Signalgebermodell | Anschiusskabelkinge (mm)*
Modell Sonqer- EIeEl;r:nsacnher etrigbs- (l:\ﬂsscr:?)s Versorgung | Eletischer Eingang| 0.5 g |menng
funktion gang |anzeige gang oG % o e O 0
B 3-Draht
4 M9NV M9ON
5 (NPN) 5V o o
g inge- 3-Draht| |12V
& | - |7 g MOPV MOP| @ | @
5 mit | (PNP) Jogy| | _
= gossenes — Relais,
15 Kabel MOBV M9B| @ | @ |gpg
E’ wasserfest 2-Draht 12
- (2-arbige Anzeige) - |[M9BA| - [ ]
xAnschlusskabellange: 0.5m ........ — (Beispiel) MON
3M s L (Beispiel) MONL

Anm.)Vorsicht vor Hystereseproblemen der Ausfiihrung D-M9BAL mit 2-farbiger Anzeige.
Siehe "Signalgeberhysterese" auf S.2.4-16
Siehe S.2.11-1 flr technische Daten der Signalgeber.

O
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2-Finger-Greifer .
mit Prismenfiihrung Serle MHK2

Technische Daten

Medium Druckluft
doppeltwirkend 0.1 bis 0.6MPa
Betriebs- i drucklos gedffnet
druck einfach- 9 0.25 bis 0.6MPa
wirkend | drucklos geschlossen
Umgebungs- und Medientemperatur —10 bis 60°C (nicht gefroren)
Wiederholgenauigkeit +0.01mm
Schmierung nicht erforderlich
Funktionsweise doppeltwirkend/einfachwirkend
Signalgeber (optional) Anmerkung) Elektronischer Signalgeber (3-Draht, 2-Draht)
Symbol m Anmerkung) Siehe S. 2.11-1 fir weitere Informationen zu Signalgebern.
Doppeltwirkend Einfachwirkend
drucklos drucklos

gedffnet geschlossen Optionen

]
i J’ $ Stahl (Standard), rostfreier Stahl

Material der Finger

Material der Staubschutzabdeckung | Chloroprenkautschuk (CR) (Standard ), Fluorgummi (FKM), Silikongummi (Si)

Modell
Serie MHK/Standardausfiihrung

| Max. Betriebs- | Effektive Haltekraft |Offiunas-/Schliess- |  Weite Weite ;
‘ Funktions- | Modell K?rlr?r%?-g frequenz pro Finger wegite (mm)  |geschlossen| gedffnet Giw;cht
E i weise (Zykl.fmin) (N Anmefkung) (L2_L1) (mm)(L1) {(mm) (L2)] ©
‘ MHK2-12D | 12 Aussengreifend: 15 4 9 13 75
oll ' |lo Innengreifend: 16
Aussengreifend: 31
i Doppelt- MHK2-16D 16 Innengreifend: 36 6 14.6 | 20.6 |113
; Y Aussengreifend: 46
- i - wirkend | MHK2-20D | 20 Innengreifend: 56 10 16 26 |235
i L Y Aussengreifend: 80
HE L MHK2-25D 25 Innengreifend: 86 14 19 33 |440
MHK2-12S 12 120 9 4 9 13 76
L 3| MHK2-16S | 16 23 6 14.6 | 206 (114
L2 S5 | MHK2-20S | 20 34 10 16 | 26 |[237
Einfach-U e MHK2-25S 25 58 14 19 33 [443
wirkend s MHK2-12C 12 12 4 9 13 76
2 @ MHK2-16C 16 25 6 14.6 | 20.6 |115
%§ MHK2-20C | 20 44 10 16 26 |237
=}
S 5| MHK2-25C | 25 73 14 19 | 33 443
Serie MHKL2/Langhubausfiihrung
Max. Betriebs- | Effektive Halte- | Offungs-/Schliess-| Weite | Weite ‘
Funktions- | Modell | 0°"®|" fequnz | kraft pro Finger | well(mm)  estossen geofnet S
weise (ZyK./min) (N) Anmerkung) (L2_L1) mm) (L1) [(mm) (L2) 9
MHKL212D | 12 Aussengreifend: 141 4 9 | 20 [104
Innengreifend: 16
Y Aussengreifend: 27
Doppelt- MHKL2-16D 16 Innengreifend: 30 14 146 | 28.6 |164
wirkend Aussengreifend: 45
MHKL2-20D 20 Innengreifend: 53 18 16 34 |312
Y Aussengreifend: 79
MHKL2-25D 25 Innengreifend: 90 22 19 41 562
MHKL2-12S 12 90 9 11 9 20 [105
é “‘;’ MHKL2-16S 16 17 14 14.6 | 28.6 |165
ég MHKL2-20S 20 32 18 16 34 |314
Einfach MHKL2-25S 25 53 22 19 41 565
wirkend| G | MHKL2-12C 12 11 11 9 20 |105
[}
2 8 | MHKL2-16C 16 22 14 146 | 28.6 |166
'cé?,,’ MHKL2-20C 20 40 18 16 34 (314
fua O]
T ©| MHKL2-25C 25 63 22 19 41 565
Anm.)Bei einem Betriebsdruck von 0.5MPa und einem Haltepunkt von L=20mm.
rddee' S.2.4-17 Einfachwirkend/drucklos geéffnet: aussengreifend
Ma Einfachwirkend/drucklos geschlossen: innengreifend
Siehe "Effektive Haltekraft" fur die Haltekraft in jeweiliger Halteposition auf S.2.4-7 bis 2.4-11.
2.4-5
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Serie MHK2

Konstruktion

Finger geéffnet

Doppeltwirkend

9

Einfachwirkend

Drucklos gedffnet

——® /
|| ® \ r;_%
R ] @’w ==1Hi=:!
1
i 1
® 0 qi
1
Finger geschlossen Drucklos geschlossen
l % l
Ca 7 el 2
& “ = L
N FJ N
| , ,
N @XMIL i e N NG
| i |
14 13
Stiickliste Stiickliste
Pos. Bezeichnung Material Bemerkung Pos. Bezeichnung Material Bemerkung
O) Gehduse Aluminium eloxiert Einstellschraube
@ Kolben Aluminium eloxiert @ Feder, drucklos gedffnet Federstahl
@ Fiihrung Stahl warmebehandelt Stopfen Messing chemisch vernickelt
@ Fi Stahl wéarmebehandelt @ Entliiftungsstopfen Messing chemisch vernickelt
inger
9 rostfreier Stahl 1.4301 optional @ Feder, drucklos geschlossen Federstahl
@ Kappe Aluminium hart eloxiert @ Stopfen Messing chemisch vernickelt
@ Kolbenbolzen rostfreier Stahl Entliiftungsstopfen A Messing chemisch vernickelt
@ Gummimagnet (B) Sicherungsring Stahl vernickelt
Service-Sets:
Pos. | Bezeichnung | Material SetA.
0S. | Fezelchnung | MA®M&N | MHK2-12 | MHKL2-12 | MHK2-16 | MHKL2-16 | MHK220 | MHKL2-20 | MHK2-25 | MHKL2-25
®7 Service- NBR MHK12-PS MHK16-PS MHK20-PS MHK25-PS
Set
Staubschutz CRp) P3318105 P3318113 P3318205 P3318213 P3318305 P3318313 P3318405 P3318413
bdeck FKM(2) P3318105-1 P3318113-1 P3318205-1 P3318213-1 P3318305-1 P3318313-1 P3318405-1 P3318413-1
abdeckung Tsjg) P3318105-2 | P3318113-2 | P3318205-2 | P3318213-2 | P3318305-2 | P3318313-2 | P3318405-2 | P3318413-2

@

O
:

Anm. 1)Pos. (8 bis (9 sind in einem Set enthalten. Geben die bei der Bestellung die Set-Nr. der jeweiligen Kolbengrosse an.
CR: Chloroprenkautschuk, FKM: Fluorgummi, Si: Silikongummi.



2-Finger-Greifer .
mit Prismenfiihrung Serle MHK2

Beispiel zur Modellauswahl

Vorgehensweise

( Bedingungen »Gypenauswahl anhand der Lange des Werkstﬁc%@erechnung der erforderlichen HaItekraD—»(Wéhlen Sie ein Modell aus dem Haltekraﬂ-Diagramm)

Form des Werkstlicks: (el Drchmesser des Werkstiicks: Vorauswahl der  e————.-
Durchmesser x Lange Greifer mit einem Fingerabstand von min. 28mm. )
228 X 35mm MHK2-25D MHKL2-20D aussengreitend
MHKL2-16D 60 [ [ [
MHKL2-20D 0 Druck 0.6MPa
MHKL2-25D z S0 ‘
= 41 49 I OJSMPaAM
[ i Y
’Gewicht des Werkstticks 0.17 kg H Richtlinien zur Modellauswahl ﬁ E 30 — &AMF\,a%
: = = - = [ —T—1 0.3MPa
gemass Werkstlickgewicht g 20 Fmt——]
@ Obwohl die Bedingungen geméss dem Reibungs- 10 T |
koeffizienten zwischen Finger und Werkstick o'ﬁMPa
- variieren, sollte ein Modell gewahlt werden, 0
’ Haltemsthode: AussengrelfendH dessen Haltekraft dem 10 bis 20-fachen 20 40 60 80
Werkstlickgewicht entspricht. Haltepunkt L (mm)
@ Wenn grosse Beschleunigungs- oder Stosskréfte )
wéhrend des Werkstcktransports erwartet werden, @Bei Auswahl des Modells MHKL2-20D
sollten grdssere Sicherheitsbereiche beriicksichtigt werden. ergibt sich bei einem Betriebsdruck
Bsp.) Zur Einstellung der Haltekraft, die das 20-fache von 0.5MPa und einem Abstand zum
des Werkstlickgewichts betragt: Haltepunkt von L=40mm eine Haltekraft
Erforderliche Haltekraft = 0.17kg x 20 x 9.8m/s2 von 41N.
=33N @®Die Haltekraft je Finger betragt somit
| das 24.5-fache des Werkstlickgewichts.
’Haltepunkt 40mm ! .
’ Betriebsdruck: 0.5MPa } s
Kraftangriffspunkt
Aussengreifend Innengreifend
Serie MHK Serie MHKL Serie MHK Serie MHKL
Sl _ v __ _Y_ |
] = =T e b I s .
= = A =] rh
Kraftan- Kraftan- Kraftan- !
griffspunkt L griffspunkt L griffspunkt L Kraftan-
' griffspunkt L
I
@ I ® Ld | @
©
© @
| A I ¥ I ¥ I © v
L: Distanz zum Haltepunkt
H: Uberhang
®Die richtigen Haltepunkte miissen in Ubereinstimmung mit dem Betriebsdruck ausgewahlt werden.
Der Abstand L zum Haltepunkt und der Exzentrizitat H sollten innerhalb des im Diagramm angegebenen Bereichs liegen.
®\Wenn der Haltepunkt des Werkstiicks ausserhalb des Bereichs liegt, kdnnte die Belastung, die den Fingern
und der Fuhrung zugefiihrt wird, ein Gbermassiges Spiel in den Fingern verursachen und die Lebenszeit des Greifer beeintrachtigen.
Zulassiger Haltepunkt
MHK2-12 MHK2-16 MHK2-20 MHK2-25]
MHKL2-12(1] MHKL2-161] MHKL2-200] MHKL2-250]
60 60 100 120
— 50\ - - N
£ 0PN = 50 ¥ = 80\\ = 100°
E LN E 2 E E go\
= 40 o = 40 3 = N = 80
T \\ 4‘0, T \ Zo T 60 N I N
5 00NN 5 a0l N NI 5 5 60RN
N RN 5 2% R N 20BN i}
EzoN 7% ¢ R AL 2 = 40
&) S \ c
S 26 YR \ S %6 Do S 2
510 R N R 10— RPN x 20 X 20
] % ] N \\l ] w
0 0 N 0 0 N
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)
Anm.) Der Abstand L zum Haltepunkt der einfachwirkenden Ausfiihrung wird bei eingefahrener Federkraft verkrzt .
Verwenden Sie einen Greifer, der innerhalb der in dem Diagramm angegebenen Haltekraft-Linie liegt.
2.4-7
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Serie MHK2

Effektive Haltekrafte: Serie MHK2 doppeltwirkend

® Bestimmung der effektiven Haltekraft
Die in den Diagrammen angegebene Haltekraft

gibt die Haltekraft fiir einen Finger an, l Aussengreifend l l Innengrelfend
wenn alle Finger und Anbauteile mit
dem Werkstuck in Kontakt sind. MHK2-12D [ [ [ MHK2-12D
20 T T 25
\Druck 0.6MPa
~ ‘ . 20 \\Druck 0.6MPa
lo &l * 15 0.5MPa = ~ ) ‘
| L, z ~—_ s . [~~__0.5MPa
S [~ 0.4MPa < ~—
2 I = — [~{_0.4MPa
£ ~~—__0.3MPa T 10 =
E F B e — - ~~—0.3MPa
5 \4 5 \L
0.2MPa ——
0 ‘ 0.2NfPa
10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50
Hebelarm L (mm) Hebelarm L (mm)
Aussengreifend Innengreifend
Serie MHK2 Serie MHK2 MKH2-16D MHK2-16D
o o 50 50
2 2 40| —tDruck 0.6MPa \\Druck Bl
=t T T . I ‘ . 40 ‘
=== © ¥ L & ¥ % 30 \\ 0.5MPa %, 30 Ny \\O.SMPa
T ~ ™~~~ ©
s ~— 5] I~
- L 5 [~ 0.4MPa ) ~ [~~].04MPa
© 20 f s 20 }
T ——_0.3MPa T _ ~{_0.3MPa
— \|\ —
10 — 10 —
0.2MPa| 0.2MPa
|
0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60
Hebelarm L (mm) Hebelarm L (mm)
MHK2-20D MHK2-20D
80
60 \
70
Druck 0.6MPa 3
50 ™D e Qrick 0.6MPa
=z ™~ =3 N ‘
s 0.5MP s T NP
& \ I a o 40 0.5MPa
s 3 ~—— 0.4NPa 2 —~L_ T~ loawra
20 — 0.3WPa — [T—~—_0.3MPa
T 20 — |
10 0.2MPa 10 0.2MF"a
0 20 40 60 80 0 20 40 60 80
Hebelarm L (mm) Hebelarm L (mm)
MHK2-25D MHK2-25D
s I~ LOGML 120
80 Nk 100
: [ . Druck 0.6MPa
o [~ 0.5MPa EA >
= + = ~
g — \\O-XMPH g 60 I %MPa
2 0 E— [~ = — | ~~]_0.4MPa
T \\\\M'Pa T \_\\ 0.3MPa
CE 20 0.2MPa
0 0 |
20 40 60 80 100 20 40 60 80 100
Hebelarm L (mm) Hebelarm L (mm)
* je Finger
2.4-8
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2-Finger-Greifer
mit Prismenfiihrung

Serie MHK?2

Effektive Haltekréfte: Serie MHKL2 doppeltwirkend

o Bestimmung der effektiven Haltekraft
Die in den Diagrammen angegebene Haltekraft

gibt die Haltekraft an, wenn alle Finger und l Aussengreifend l l Innenfreifend
Anbauteile mit dem Werkstiick in Kontakt sind.
MHKL2-12D MHKL2-12D
L[]
20 ~Druck 0.6MPa %
~ ‘ ~~__Druck 0.6MPa
lo o + 15 N . 20 gy ~
— L 3 - wMPa = \
= I~ £ 15—=g 0.5MPa
R — 0.4MPa £ T~
2 ~_| 2 = [~L_0.4MPa
F F T — ~10.3MPa T ~—
B e S O s L oo
\[ 5 —|
sl 0.2MPa
0 | 0 x

10 20 30 40 50 10 20 30 40 50

Hebelarm L (mm) Hebelarm L (mm)

Aussengreifend Innengreifend

Serie MHKL2 Serie MHKL2 MHKL2-16D MHKL2-16D
50 50
1 @
- 4 4
T = 0 = 0 L Druck 0.6MPa
¥ I ¥ Z % S | Druck O.ﬁMPa z w0 \\ \
= + =
L] L g ~~—_]0.5MPa g \\\&mpa
2 T 2 .4MP,
5 20— 0.4MPa 5 20 \\0 o
——{—_0.3MPa o N e i
10—F— = 10 ——
0.2MPa 0.2MPa
0 0

10 20 30 40 50 60

Hebelarm L (mm)

10 20 30 40 50 60

Hebelarm L (mm)

MHKL2-20D
60 l
\DruckO.GMPa
. B0=] i
< W \\ 0.5MPa
E \
E 30— &Mp‘ag
—
\\%MPa
10
0

20 40 60 80

Hebelarm L (mm)

MHKL2-20D
80
70

« 60 \\\

?z: 50 N Druc:(O.GMPa

g L —~~— [~~0.5MPa

% ol [~_l0.4MPa
N [ —~——__0.3MPa

\Q

10 0.2MPa
0 20 40 60 sg

Hebelarm L (mm)

MHKL2-25D
100>~
80 \\Druck 0.6MPa
= ™ |
Z 60 ~ ~L_0.5MPa
=
[ \
I B e N e
T 40 &‘Pr
_
——T——— | 0.2MPa
20
0

20 40 60 80 100

Hebelarm L (mm)

MHKL2-25D
120
\
100
. ~ Druck 0.6MPa
E I B S
g ~ \\05 MPa
$ 60
[$]
§ \\\\ &4mra
40 —
\\\\ ﬂPa
2 0.2MPa
0 1

20 40 60 80 100

Hebelarm L (mm)

* je Finger

2.4-9
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Serie MHK2

Effektive Haltekrafte: Serie MHK2 einfachwirkend

® Bestimmung der effektiven Haltekraft
Die in den Diagrammen angegebene Haltekraft
gibt die Haltekraft an, wenn alle Finger und
Anbauteile mit dem Werkstiick in Kontakt sind.
F = Kraft eines Fingers.

Il

F —F

Anm.) Bei der einfachwirkenden
Ausfuhrung gilt der Wert fur
die Mitte der Offnungsweite.

Aussengreifend Innengreifend
Serie MHK2 Serie MHK2
(1 (1
@ @
> r3
L v L 4
<L—> <L—>

o Sicherheitshinweise bei Verwendung der

einfachwirkenden Ausfiihrung:

Wirkt ein Uberméssiges Moment auf den Finger, kann
der Finger mdglicherweise nicht durch die Federkraft
allein zurlckfahren. Betreiben Sie den pneuma-
tischen Greifer deshalb innerhalb des in der
untenstehenden Tabelle angegebenen zuldssigen
Moments.

Zulassiges Moment

Modell Zuléssiges Moment

(Nm)

MHK2-12S, C 0.05

MHK2-16S, C 0.12

MHK2-20S, C 0.25

MHK2-25S, C 0.49
M: Zul&ssiges Moment

(M =WL)
w
T ety
- M
o >
L -l
2.4-10

 Aussengreifend | Innengreifend
MHK2-12S MHK2-12C
20
15 \\
. ™ Druck 0.6MPa o E U2 1
Z Z ~
~ = \
= 1 T L
E 0 L O_SMTa E " o.SMTa
2 — s I
£ L T \\\ 0-4MPa‘
— T 5 1
[ —T——— 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
~
< ™ Druck 0.6MPa
* 30 Druck 0.6MPa =30 1
= ~ £ g
— I~ ~ 0.5MPa
g [~ 0.5MPa RN
k) —~— 8 ~——0.4MPa
© B ©
T 0.4MPa 8 —~
— ——r—loamp
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
z ~ = e
40 = 50 Druck 0.6MPa +——
5 ~_ Druck0.6MPa = ~~—
k2 £ 40 g u
L S0 ~0.5MPa 3 ~— 0.5MPa
T 20 E— o.4l\:llPa E O] [—~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 7 » 80 Druck 0.6MPa
= o ™~ Druck 0.6MPa < 5 ~ ] |
B — [ 5 ~ 0.5MPa
T 40 S T 40 ™0.4MPa
T 0.4MPa e ‘
T —0.3MPa [~~0.3MPa
20 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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2-Finger-Greifer
mit Prismenfiihrung

Effektive Haltekrafte: Serie MHKL2 einfachwirkend

Serie MHK?2

o Bestimmung der effektiven Haltekraft
Die in den Diagrammen angegebene Haltekraft
gibt die Haltekraft fur einen Finger an, wenn alle
Finger und Anbauteile mit dem Werkstulck in
Kontakt sind.

I

Anm.) Bei der einfachwirkenden Ausfiihrung
gilt der Wert fiir die Mitte der Offnungs-
weite.

Aussengreifend Innengreifend

Serie MHKL2 Serie MHKL2
Il Il
} @ § @
© ©
e I v Il ¥
L L

o Sicherheitshinweise bei Verwendung der

einfachwirkenden Ausfiihrung:

Wirkt ein Uberméssiges Moment auf den Finger, kann
der Finger mdglicherweise nicht durch die Federkraft
allein zurlckfahren. Betreiben Sie den pneuma-
tischen Greifer deshalb innerhalb des in der unten-
stehenden Tabelle angegebenen zuléssigen
Moments.

Zulassiges Moment

Modell Zulassiges Moment
(Nm)
MHKL2-12S, C 0.05
MHKL2-16S, C 0.12
MHKL2-20S, C 0.25
MHKL2-25S, C 0.49
M: Zulassiges Moment
(M =WL)
W
©
—_ 7z A\l 1 M
H9 P_\W\W 1] >
L

|Aussengreifend |
MHKL2-12S

15

™ Druck 0.6MPa

T
™~ 0.5MPa

T (‘).4MPa

/

Haltekraft (N) *

/

—T—o0.3MPa

0 10 20 30 40 50

Hebelarm L (mm)

MHKL2-16S
40
. 30
= ~
= [~~Druck 0.6MPa
§ 20—t
8 ~0.5MPa
© —
.
T 10 \~0.4MPa
—T—0.3MPa
0

10 20 30 40 50 60

Hebelarm L (mm)

MHKL2-20S
60
50
g 40 = Druck 0.6MPa
% 30 — ‘
£ 20— 0.4MPa
10 ——T——03MPa
0

20 40 60 80

Hebelarm L (mm)

MHKL2-25S
100
80
z —
= 60 L Druck 0.6MPa
2 4 \O.SMPa‘
= T
£ ———0.4MPa
—_— |
20 ——0.3MPa——
0

20 40 60 80 100

Hebelarm L (mm)

* je Finger

O
:

| Innengreifend

MHKL2-12C
20
> 15 ~~Druck 0.6MPa
o |
= ~
8 10 ~—~~-0.5MPa
3 — \
3 T—o0.4mPa
T 5 —_
F—0.3MPa
0

10 20 30 40 50

Hebelarm L (mm)

MHKL2-16C

40

~

., 30 Druck 0.6MPa
=3 ~
£ 2 T T~o05mPa
= I
5 \‘0.4I\I‘IPa
T —

10 ————.3MPa

0

10 20 30 40 50 60

Hebelarm L (mm)

MHKL2-20C

80

70

60

50
Druck O.SMPa

40 i
~0.5MPa

30
20 ———

Haltekraft (N) *

f
\0.4h{IPa

——0.3MPa
10

0

20 40 60 80

Hebelarm L (mm)

MHKL2-25C
100
R
= o ~ \Drquo.sh{IPa
B ~__| l
f‘g \\ 0.5MPa‘
< 40 0.4MPa
T \\\
——0.3MPa
20
0

20 40 60 80 100

Hebelarm L (mm)
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Serie MHK2

Abmessung_;en

MHK2-12[1/Standardausfiihrung

4 X M3 (Montagegewinde fur Anbauteil)

M3 (Anschluss zum Offnen der Finger)

M3 (Anschluss zum Schliessen der Finger)

Einstellschraube fiir Fingergeschwindigkeit

<
od >
TS _
8 @
o A H
17.5
fo——]

3H9 *39% Tiefe 3

213H9 +g-043 Tiefe 1.5 2 X M3 Gewindetiefe 6
(Befestigungsgewinde)
<t

3 2 o E%’ _®y
o N e

.ﬁ"@ N
=}
%
03H9 *0 % Tiefe 3 o
13 -

|

20 +0.05

4 X M4 Gewindetiefe 8 (Befestigungsgewinde)

o5 / Durchmesser Durchgangsbohrung 3.4
0 . (Montagebohrung )
F-o= P A—
T ] | @ e .
N : = Y° Position der Signalgebernut
o o — W ( |
Bl & 22 I Position der Signalgebernut
c 7]
5 3 L5, 31, (2 Positionen)
S © 63 5
@ - ©
% wAL \\
VIR
iid a%
e — . - m# I
2 X M3 Gewindetiefe 4 15 2.3 I
(Befestigungsgewinde)

\

J

N———

Q Anm.) Bei der einfachwirkenden Ausfiihrung

wird ein Anschluss als Entliftungs-
anschluss verwendet.

MHKL2-12[/Langhubausfiihrung

4 X M3 (Montagegewinde fir Anbauteil)

213H9 59 Tiefe 1.5

3H9 *3%%Tiete 3

M3 (Anschluss zum Schliessen der Finger)

Einstellschraube fiir Fingergeschwindigkeit

<

N (o))

L
I

o &

-8 a4 ll7
©

M3 (Anschluss zum Offnen der Finger)

2 X M3 Gewindetiefe 6

(Befestigungsgewinde)

43
416
20

@3H9 *39%° Tiete 3

2.4-12

I
1
=t
i of
>
[ [aV]
=}
=}
F
o
13 -
|
20 +0.05

o

+1.2

L

4 X M4 Gewindetiefe 8 (Befestigungsgewinde)

21

Durchmesser Durchgangsbohrung 3.4
(Montagebohrung )

]
0
| 4

geodffnet 20 o
0

geschlossen 9 -0.2
_ _‘i L
]
&)

o

~

2 X M3 Gewindetiefe 5

— - | g| Position der Signalgebernut ~

> I ( Y
w
26 ! Position der Signalgebernut
36 (2 Posttionen) o [

= B e

&\ //4\

N/

<

i
A c»# 2.3 I
\ J

20 | — - - -

(Befestigungsgewinde)

O
:

Anm.) Bei der einfachwirkenden Ausfiihrung
wird ein Anschluss als Entliftungs-

anschluss verwendet.



2-Finger-Greifer

mit Prismenfiihrung

Serie MHK2

MHK2-16]/Standardausfiihrung

4 X M3 (Montagegewinde fuir Anbauteil)

217H9 *3%* Tiefe 1.5

3H9 *39% Tiefe 3

M5 (Anschluss zum Schliessen der Finger)

Einstellschraube fiir Fingergeschwindigkeit

|
13
||

-0.05

M5 (Anschluss zum Offnen der Finger)

2 X M4 Gewindetiefe 8

) (Befestigungsgewinde)
B <[
5% o
9 9 d R =
g A )/@

s g

@

[aV)

03H9 "0 Tietes /| | 15 -

23.6 +0.05

4 X M4 Gewindetiefe 8 (Befestigungsgewinde)

Durchmesser Durchgangsbohrung ©3.4
(Montagebohrung )

d I /
8

o o
- o

—o >

*o| <«
ol =
g
T 2
£ S
= 2
ol g

foé]

= <| © Position der Signalgebernut
1 W T
|
© W Position der Signalgebermnut
‘ (2 Positionen)
[
o Yo
Vo)
59
w_
1- T ?—'1 2.3 !

2 X M4 Gewindetiefe 4

7

(Befestigungsgewinde)

\
N———

MHKL2-16/Langhubausfihrung

M5 (Anschluss zum Offnen der Finger)

4 X M3 (Montagegewinde fiir Anbauteil)

@)

Anm.) Bei der einfachwirkenden
Ausflhrung wird ein Anschluss
als Entliiftungsanschluss verwendet.

-0.05

M5 (Anschluss zum Schliessen der Finger)

Einstellschraube fir Fingergeschwindigkeit

2|

4
op—8-
7

3H9 "0 Tiefe 3
217H9 9% Tiefe 1.5 2 X M4 Gewindetiefe 8
(Befestigungsgewinde)
¥
B <
o | o @-ﬁ\ o
o v = Q
| S
S
‘ A
o3H9 *0%° Tiete 3 Qo
15
|
23.6 £0.05

4 X M4 Gewindetiefe 8 (Befestigungsgewinde)

°5 Durchmesser Durchgangsbohrung ¢3.4
0y (Montagebohrung )
1 m— pid - .
[ —T Position der Signalgebernut
- — 83 ‘
- & Position der Signalgebernut
Jo| o ¥ ! (2 Positionen)
ol « 28 ©l ™
«© < (s}
3 15 ‘ 38.5 i
£l 8 63
:8 %
S g 83
[0
o

D &
O—F@

14
[~

2 X M4 Gewindetiefe 5

22

(Befestigungsgewinde)

'\

SvC

Anm.) Bei der einfachwirkenden
Ausfiihrung wird ein Anschluss
als Entliftungsanschluss verwendet.
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Serie MHK2

Abmessungen

MHK?2-200[] /Standardausfiihrung

4 X M4

(Montagegewinde fiir Anbauteil)

M5 (Anschluss zum Schliessen der Finger)

Einstellschraube fir Fingergeschwindigkeit

4 X M5 Gewindetiefe 10 (Befestigungsgewinde)

Durchmesser Durchgangsbohrung 4.3

Position der Signalgebernut

( Position der Signalgebernut

H—o- |- = u‘gI
; op—t
o5 5.2
o el 75
0.030 . .
4H9 "o Tiefe 4 M5 (Anschluss zum Offnen der Finger) 21
021H9 "6 %% Tiefe 1.5 2 X M5 Gewindetiefe 10
(Befestigungsgewinde) o5
© ) (Montagebohrung )
> S &
\ Io} | IR — |
ol o al %‘\9_ e _ | ola
©| bl ™ 3 o <
&/ r—-——— EE
o-o&&+——3x T 1 EF-=— ©
A4 )- A4
i v
+0.030 __. + 8 E 2
04H9 o Tiefe 4 © 3| 3 21 0
I iR
27.6 +0.05 = g 84.8
-
§ § _ ©
o]
o A
)I
2 X M5 Gewindetiefe 8 / 20
(Befestigungsgewinde) 1

MHKL2-20C1/Langhubausfiihrung

4H9 *3%° Tiefe 1.5

2 X M5 Gewindetiefe 10

@)

\

N— —

I (2 Positionen)

15

Anm.) Bei der einfachwirkenden Ausflihrung

wird ein Anschluss als Entliftungs-

anschluss verwendet.

4 X M5 Gewindetiefe 10 (Befestigungsgewinde)

Durchmesser Durchgangsbohrung 4.3

Position der Signalgebernut

(Befestigungsgewinde)
221H9 *3%2Tiefe 1.5
e
© 1 (Montagebohrung )
wn
o| ©| o ® _ o ©
Nl © & T ™ <
L] —
S — o
w 8 Yo| o3 ¥
| = gl © B
T i ] = 32
24H9 *59%0 Tigfe 4 18 e E 8 20 445
27.6 0.05 3 5 735 !
S 100
O
©
- T  — 7
o i
2 X M5 Gewindetiefe 8 /| o,
(Befestigungsgewinde) e

2.4-14

O
:

\

TN
Position der Signalgebernut PR
(2 Positionen)
w| ™ 50 |
{0
3% O
e
T
—
! [
2.5

N—

@)

Anm.) Bei der einfachwirkenden
Ausfiihrung wird ein Anschluss
als Entliftungsanschluss verwendet.



i Prementinng. | Serie MHK2

MHK2-25[1/Standardausfihrung

4 X M5 M5 (Anschluss zum Schliessen der Finger)
(Montagegewinde fiir Anbauteil) Einstellschraube firr Fingergeschwindigkeit
Fo—¢ © S
@ AN
8 1
e 12
of © el
+0.030 . . 23
4H9 o Tiefe4 5 (Anschluss zum Offnen der Finger)
+0.052 s
i 2 X M6 Gewindetiefe 12
926H9 o Tiefe 1.5 Befesigingsgeninde] >3 4 X M6 Gewindetiefe 12 (Befestigungsgewinde)
o — Durchmesser Durchgangsbohrung 5.1
-, 0 Y W (Montagebohrung )
S &
0 ] _
< © o 3 = _ == ©| «| Position der Signalgebernut
Nl ST / ®| © - - = - -
/ ,,,,,,,, E* . X \
o~ o Position der Signalgebernut
Y &Y N ol oy [T [ (2 Positionen)
‘ H S Rl o W ® @
+ 3 ‘q:',' é | 30 | Y |
04H9'0 " Tiefe 4 25 Q ?; £ 26 47.2 EET (= J
456 0.0 g 102.7 B !
— O ee
D | L
A2
T |
VY \
)-U N——— - - -
2 X M6 Gewindetiefe 10 20

Befost ind PR Anm.) Bei der einfachwirkenden
(Befestigungsgewinde) Q Ausflihrung wird ein Anschluss

MHKL2-251/Langhubausfiihrung Bl Ertingsanschuss

4 X M5 M5 (Anschluss zum Schliessen der Finger)
(Montagegewinde fir Anbauteil) Einstellschraube fir Fingergeschwindigkeit
o
AV
Bow R -—A4 8
= 6 12 5
0.030 & L*A
4H9 "0 Tiefe 4 30
+0.052 _. - M5 X 0.8 (Anschluss zum Offnen der Finger)
026H9 o Tiefe 1.5 2 X M6 Gewindetiefe 12
(Befestigungsgewinde) _ — 4 X M6 Tiefe 12 (Befestigungsgewinde)
oo
L o I Durchmesser Durchgangsbohrung 5.1
© T [ ] (Montagebohrung)
o ‘r 77777 — QJ
I
© [ A Y —— -
< = @ —
© 5 ¥ T T ] - 3 8
y - = Anm.) Bei der einfachwirkenden
Lo . O Ausfiihrung wird ein Anschluss
o aol o als Entliiftungsanschluss
= 12| s | ¥ verwendet.
F <| 2 . .
o 3| g ( 38 Position der Signalgebernut
+0.030 _ 22 o 5| 8 / R
04H9 o Tiefe 4 e 5 53.5 f
33.6 +0.05 8| 25 88.5 Position der Signalgebernut
. — I
121 (2 Positionen)
o N4
Far
] i of ol
— -
i §
— o
)U <@ é @ |
2 X M Gewindetiefe 10/ | _ g0 7
|

(Befestigungsgewinde)

O
:



Serie MHK2

Signalgeber-Hysterese

Die Signalgeber weisen eine Hysterese ahnlich wie Mikroschalter auf. Die
Werte der untenstehenden Tabelle zeigen den max. Wert der
Signalgeberabfrage an.

Signalgebermontage

Um den Signalgeber zu befestigen, fiihren Sie ihn in die Signalgebernut
des Greifers in der in der Abbildung dargestellten Richtung ein. Nach
Ausrichten in der Position ziehen Sie die Signalgeberbefestigungs-

schraube mit einem Feinschraubendreher an.

Feinschraubendreher

Signalgeberbefestigungs-
schraube

! M25X4¢

Hysterese

Signalgeber-Betriebsposition (EIN)

Signalgeber-Reset-Position (AUS)

S Max. Hysterese (mm)
P, D-M9BAL
sé@, D-MIN(V) n
M9B(V) EIN-Irote LER EIN: griine LED Anmerkung)Verwenden Sie einen Feinschraubendreher mit einem Griffdurch-
Modell messer von 5 bis 6 mm um die Schraube festzuziehen. Das
MHKO2-12 0.4 0.4 1.6 Anzugsmoment betrégt zwischen 0.05 und 0.1 Nm. Wenn Sie einen
. . . leichten Widerstand spliren, ziehen Sie die Schraube noch 90° an.

MHKO2-16 0.4 0.4 1.6
MHK2-20 0.4 0.4 1.6
MHK[O2-25 0.4 0.4 1.6

Uberstand des Signalgebers von der Gehiuseseite:

Entnehmen Sie aus untenstehender Tabelle den Uberstand des Signalgebers
von der Geh&useseite. Q Wenn bei den Modellen MHK2,

MHKL2 ein Signalgeber, wie unten
dargestellt, montiert ist, sehen Sie an
der Montageplatte einem Spielraum
von min. 1mm vor.

Benutzen Sie die Tabelle als Richtlinie fir die Montage.

Elektrischer Eingang:
vertikale Ausfihrung

Elektrischer Eingang:
seitliche Ausfiihrung

- v Zwischenraum -
; - ) —
| B min. Tmm i i @ o B
@ 4
I
o e == ?‘ 2 o, o
\ ;
\
| |
L] J
Einheit: mm
Elektrischer Eingang axial vertikal
S Si
Preumatischer Gralfar~Leepasiy —2lgeber D-M9N D-M9B D-M9BA D-MONV D-M9BV
MHK2-1200 geoffnet — 2 7 — —
geschlossen 3 7 12 — —
geodffnet — 2 6 — —
Ll LR geschlossen 3 8 13 1 1
geodffnet - — 1 — —
MHK2-2001 geschlossen 1 5 11 — -
MOKeI2s0 geoffnet — — — — —
) geschlossen 2 6 12 — —
edffnet - — — —
MHKL2-1200 J 8
geschlossen 3 7 12 - —
geodffnet - = 1 — —
MHKL2-160]
geschlossen 3 8 13 1 1
geodffnet — - — — —
MHKL2-200]
geschlossen 1 6 11 — —
geodffnet — = = — —
MHKL2-25C]
geschlossen 1 6 11 = —

Anmerkung) Felder ohne Werte geben an, dass es keinen Uberstand gibt.
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Serie MHK2

Bestelloption

der
Gk

Wenden Sie sich fiir weitere Angaben zu technischen Daten, Abmessungen und Lieferbedingungen an SMC.

L Olbestindig 3 | it Schmiernippel

o [ S -

Material der Finger

Funktionsweise

Die Dichtungen wurden verbessert, um die 6lbestandige Bestelloption flir

Anwendungen in Umgebungen, in denen Sptitzer von Schneidfliissigkeiten

auftreten, anzupassen.

Technische Daten

MHK| L | 2 {Kolben-g X39
Material der Staub-
schutzabdeckung
Material der Finger
Funktionsweise

Mittels Schmiernippel ist eine leichte Schmierung méglich.

Technische Daten

Modell Olbesténdig Modell mit Schmiernippel

Kolben-g (mm) 12, 16, 20, 25 Kolben-g (mm) 16, 20, 25

Funktionsweise doppeltwirkend, einfachwirkend (drucklos gedffnet/drucklos geschlossen) Funktionsweise  |doppeltwirkend, einfachwirkend (drucklos gedffnet/drucklos geschlossen)
Medium Druckluft Medium Druckluft

Material Staubschutzabdeckung, Dichtung: Fluorkautschuk Anmerkung )Schmierung:

Verwendbare Signalgeber D-M9BAL Q Geben Sie Schmiermittel mittels einer Schmierpistole hinzu,

Greifern oder Signalgebern aus.

Ermitteln Sie, um was fiir eine Flissigkeit es sich handelt, und wenden
Sie sich fur die Verwendung an SMC.

Die Abmessungen entsprechen denen der Standardausfiihrung.

MHK L |2 {Kolben-o |

Q Anmerkung )Einige Flssigkeiten schliessen die Verwendung von pneumatischen

F-X4

Material der Finger
Funktionsweise

Die Dichtungen wurden verbessert, um die hitzebesténdige Bestelloption
fur Anwendungen bei Temperaturen von bis zu 100°C anzupassen.

Technische Daten

damit keine Fremdpartikel vermischt werden.

Es wird ein Qualitatsfett auf Lithium-Seifenbasis (Klasse 2)
empfohlen.

Die Abmessungen entsprechen denen der Standardausfiihrung.

4 Signalgebernuten auf beiden Seiten
MHK[L | 2 i X41

Material der Staub-
schutzabdeckung

Material der Finger
Funktionsweise

Die Seite der Signalgebermontage kann ausgewahlt werden.

Technische Daten

Modell warmebestandig Modell beide Seiten mit Signalgebernuten fir Signalgebermontage
Kolben-g (mm) 12, 16, 20, 25 Kolben-g (mm) 12, 16, 20, 25

Funktionsweise doppeltwirkend, einfachwirkend (drucklos gedffnet/drucklos geschlossen) Funktionsweise doppeltwirkend, einfachwirkend (drucklos gedffnet/drucklos geschlossen)
Medium Druckluft Medium Druckluft

Material Staubschutzabdeckung, Dichtung: Fluorgummi

Anmerkung )Es kénnen keine Einheiten mit Signalgebern hergestellt werden.
Die Abmessungen entsprechen denen der Standardausfiihrung.

O
2

Zusétzliche Signalgebernuten

\

>
O

W

4
Position der %K r <
Signalgebernut «%% Modell A B
Q.8 “MHK21120 [104 | 18
W MHK2-160]_|12.8 | 1.6
/Standard-Signalgeberut Die Abmessungen A und B anderer

Modelle entprechen denen der
Standardsignalgebernut.

4NN
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