Pneumatischer Greifer

(2-Finger) (3-Finger )

MHR2/MDHR2, MHR3/MDHR3

Hohe Wiederholgenauigkeit +0.01mm

Der parallele Offnungs- und Schliessmechanismus mit Kreuzrollenfiihrung
ermdglicht einen ruckfreien Betrieb ohne Spiel

-

mit hoher Préazision und Lebensdauer. T—,
Fur Reinraum-Klasse 10 verwendbar j..
Die Kreuzrollenfuihrung hat eine minimale Reibung X R2'30R

und beugt der Staubentstehung vor. Die Verwendung
rostfreien Stahls fir die Finger, Fihrung und den
Kreuzrollenteil schitzt gegen Rost. Fiir Reinraum-
Anwendungen wird Staub aus dem Inneren

durch Unterdruck am Entllftungsanschluss entfernt.

Kugellager

Schwenkantrieb

¥ Universelle Montage

Axiale Montage Vertikale
Seiten- Montage
montage

Fiihrungsleiste

Kreuzrollenfiihrung Kugellager

MDHR2 MDHR3

&
1L
el

=/
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Hohe Verdrehsicherheit & - 3

Die Fuhrungsleiste stutzt die Fihrung von /
der Aussenseite und erméglicht so M?R_é"l.r)n T
ruckfreie Fingerbewegungen und = "
verhindert ein Verrutschen der Finger. o Tl

Kompakte Bauweise auch mit
Schwenkantrieb.

I Kompakte Bauweise

I Einsatz als Innen- oder

) Aussengreifer
B Druckluftanschluss an 2 Seiten 9
Anschluss Anschluss
. (Nominalgrdsse) Signal-
Standardausfiihrung 10 15 20 30 geber
MHR2 5.233
2-Finger . 2Io;s16
Pneumatischer MDHR2 ¢
Schwenkgreifer
9 MHR3 *—¢ S.2.3-17
bis
M DH R3 T S. 2.3-25

O
2
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Pneumatischer Schwenkgreifer

serie MHR2/MDHR2

2-Finger/e10, 015, 020, 30

Bestellschlussel
|

Mit Signalgeber —_ -
MDHR 2 —{10][RHmoPL]s
Mit MagnetringT

(Far Signalgeber) Anzahl der Signalgeber
= 2
Anzahl der Finger &—— S 1
2 2-Finger
Baugrosse e—
10
15
20
30
Druckluftanschluss e
R: Gehauseseite E: Axial
Anschlisse Anschlisse l
Signalgebermodell

- Ohne Signalgeber

Verwendbare Signalgeber

:f',’ Spannungsversorgung| ~ Signalgebermodell | Anschlusskabellénge (m)*
Sonder- | Elekirischer| 5 | Anschluss Anwendung
Modell funkt N 2 05 3
unktion | Eingang | '@ (Asgang)| DG |AC | vertikal | axial :
= O o
8 3-Draht
g (NPN) MIONV M9N ([ o
@ eingeqossenes o IC Relais
5 — N 24V[12V | — ,
g g | pDran MOPV | MoP ° ° SPS
2 (PNP)
S [
5 2Drahi  f12v| | M9BV | M9B ° ° -
* Anschlusskabellédnge: 0.5m......... — (Beispiel) MO9BV
m 3M..cns L (Beispiel) MOBVL

= Siehe S.2.11-1 fur technische Daten der Signalgeber.

2.3-4
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Pneumatischer 2-Finger-Greifer Serie MHR2/MDHR2

i)
} 05 [TILZR
3 o, I8 00"
L
as GF L k‘l’/
a A /;/.
‘\ ) o

Symbol

Technische Daten

Nominalgrosse 10 15 20 30
Funktionsweise doppeltwirkend
:—'Eaflfzzir\é/‘gr(\,l\lv)ert) « [ussengreifend 12 24 33 58
bei 0.5MPa innengreifend 12 25 34 59
Mass Finger
Offnungs-/Schliess-Wete ff:::';’ii", (om) 1 1 1° 19
(beidseitig) gedfinet(mm) 16 22 28 37
Weite (mm) 6 8 12 18
Gewicht (g) @ 100(95) 180(175) 390(380) 760(740)
Druckluftanschluss M3 M5
Wiederholgenauigkeit: +0.01mm
Medium Druckluft
Betriebsdruck 0.2 bis 0.6MPa 0.15 bis 0.6MPa

Umgebungs- und Medientemperatur

0 bis 60°C (nicht gefroren)

Max. Betriebsfrequenz

180 Zylklen

Schmierung

nicht erforderlich

N

AAchtung

Anmerkung 1) Siehe S. 2.3-6 [Effektive Haltekraft] fiir Details zur Haltekraft an jedem Haltepunkt.
Der Wert der effektiven Haltekraft wird bei Mittelstellung der Finger gemessen.
Anmerkung 2) () Gewicht des MDHR ohne das Signalgebergewicht.

O
2

: Vor der Inbetriebnahme durchlesen.

Siehe S. 0-20 und 0-21 fiir Sicherheitshinweise und allgemeine
Vorsichtsmassnahmen zu den in diesem Katalog erwahnten Produkten und
: S. 2.0-3 und 2.0-4 fiir Sicherheitshinweise zu allen Serien.

2.3-5



Serie MHR2/MDHR2

Haltepunkt

* Die geeigneten Haltepunkte soliten in Ubereinstmmung -~ Grenzbereich des Haltepunkts: Aussengreifend/Innengreifend

mit dem Betriebsdruck gewahit werden.
Die Distanz zum Haltepunkt L und die
Uberhangdistanz H sollten innerhalb des
in dem Diagramm rechts gezeigten Bereichs liegen.
¢ Wird der angegebene Grenzbereich iberschritten,
wirkt eine exzentrische Kraft auf die Finger
und die Fiihrung und kann zu einem (iberméssigen Spiel
der Finger und zu einer verringerten Lebensdauer des
Greifers fuhren.

Aussengreifend

S8
[
| o
o

ga==a
Haltepunkt / - L -

H

L: Distanz zum Haltepunkt
H: Uberhang

i

Innengreifend

2.3-6

MHR2-10/MDHR2-10

MHR2-20/MDHR2-20

Haltepunkt L (mm)

50 60
40 > 50
- \"C‘/r 40
S & £
=’ \\o“@j"e = 0
2 IS 2 20l R
£ % = e N
3 10— Wys— IR o 26 - INC N
ERMEONNT 5 10 2>
: N : ? \ \
o ® 0 l NN
10 20 30 40 50 10 20 30 40 50 60
Haltepunkt L (mm) Haltepunkt L (mm)
MHR2-15/MDHR2-15 MHR2-30/MDHR2-30
50 80
70 \\
40 9
60 X0
%
30 g %0 \\ = <2
E .% £ 0 NN o5 %
< T &)
zw N P oSN S
5 N g 5 95 N0, N
5 10 ™ S \0'6\'%:9
3 S0 e NN
0 \ o \ \
10 20 30 40 50 10 20 30 40 50 60 70 80

Haltepunkt L (mm)

O
g




Pneumatischer 2-Finger-Greifer Serie MHR2/MDHR2

Effektive Haltekraft

Richtlinien zur Auswahl des Greifers

nach dem Werkstiickgewicht Aussengreifend Innengreifend
eDie Auswahl des richtigen Modells hangt von
dem Werkstiickgewicht, dem Reibungskoeffizient ~MHR2-10/MDHR2-10 MHR2-10/MDHR2-10
zwischen dem Fingeranbau und dem Werkstiick
und deren jeweiliger Bauform ab. Wir empfehlen 20 20
die Auswahl eines Modells dessen Haltekraft
dem 10- bis 20fachen Werkstlckgewicht entspricht. Druck
¢ Berlicksichtigen Sie einen entsprechend héheren Druck 0.6MPa
Sicherheitsbereich, wenn wahrend des Betriebs 15——T_ 0.6MPa 15
hohe Beschleunigungs-, Brems- oder Aufprallkréfte = z 0.5MPa
auftreten. < —1 __ 0.5MPa — T
- F= 5
Aussengrelfendﬁlﬁ % 10— 0.4MPa 3 10— [_o0.4mPa
= T
[ T —_ 0.3MPa
@)ﬁl@, T _ 0.3MPa o
l 5 T 5 i
‘ ——— |  02MPa 0.2MPa
L
X 0 0
‘ 10 20 30 40 50 10 20 30 40 50
| - Haltepunkt L (mm) Haltepunkt L (mm)
‘ B MHR2-15/MDHR2-15 MHR2-15/MDHR2-15
I I
30 30 Druck, 0.6MPa
Innengreifend Cic: g SMES
L 0.5MPa
@@@ 0.5MPa
[ Z 20 i 20 0.4MPa
T = 0.4MPa Z
. ® =
| I 3 0.3MPa B 0.3MPa
| T —l'— ]
‘ T 10 T S 10
- 0.2MPa T 0.2MPa
Il
I
0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50
L: Distanz zum Haltepunkt mm Haltepunkt L (mm) Haltepunkt L (mm)
MHR2-20/MDHR2-20 MHR2-20/MDHR2-20
¢ Bestimmung der effektiven Haltekraft 50 50
Die in den Diagrammen angegebene Haltekraft gibt |
die Haltekraft eines Fingers an, wenn alle Finger und Druck,  0.6MPa BREs Bl
Anbauteile in Kontakt mit dem Werksttick sind. 40 40
(F: Kraft eines Fingers) o,5|v|ra > 0.5M‘Pa
z %0 0.4MPa e 1T oawmra
5 | S |
$ 2 0.3MPa = 0.3MPa
e $” il £ 1
Y T 0.2MPa 0.2MPa
10 10 :
F 0 10 20 30 40 50 60 70 0 10 20 30 40 50 60 70
i i Haltepunkt L (mm) Haltepunkt L (mm)
MHR2-30/MDHR2-30 MHR2-30/MDHR2-30
//»\\ 80 [ 80 [ [
[
F F«C F Druck  0.6MPa -M_ O'SMPF
70 ‘ 70 ‘
60 0.5MPa 60l T——=—-0:5MPa
Z s0 0.4MP7 % 50 —==—————10.4MP!
T 40 i S 40 ,
3 0,3MPa ° 0.3MPa
T 30 s 30
T ] 0.2MPa 0.2MPa
20 20
10 10
50 30 5 70 9 50 30 s 70 90
Haltepunkt L (mm) Haltepunkt L (mm)
2.3-7
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serie MIHR2/MDHR2

Konstruktion

MHR2

MDHR2

©

g\\. 9
P
a b |1 i
[
- /\ 18
3 I ;
£ ' @
— e 10
Em==HIN
I
— i
Stiickliste
Pos. Bezeichnung Material Bemerkung
(1) | Gehause Aluminium eloxiert
(2 | Adaptergehause Aluminium eloxiert
(® | Fiihrungshalterung rostfreier Stahl
@ Flhrung kaltgewalzter Stahl nitriert
(® | Fingereinheit rostfreier Stahl warmebehandelt
(® | Fihrung rostfreier Stahl warmebehandelt
@ | s stah chemisch vernickel
Stiftrolle rostfreier Stahl nitriert
(® | Drehfliigelwelle rostfreier Stahl MOHR2-30 : Stahl
Bolzen fir Welle Chrommolybdénstahl verzinkt u. chromatiert

2.3-8

(V)

Qe @8

2 12|
1
=
6 ‘% {
[Se0f
|
o
Stiickliste
Pos. Bezeichnung Material Bemerkung
a Anschlag Kunststoff
2 Sicherungsring
@ Innensechskantschraube rostfreier Stahl
Lager Chromstahl
B} Zylindrische Rolle rostfreier Stahl
Magnet Magnetmaterial
W) Magnethalter Aluminium eloxiert
Rolle rostfreier Stahl nitriert
0O-Ring NBR
20 | Dichtung fiir Anschlag NBR

O
:



Pneumatischer 2-Finger-Greifer Serie MHR2/MDHR2

Signalgebermontage

Signalgeberhysterese

Um den Signalgeber zu befestigen, flhren Sie diesen in die Signalgebernut des Greifers in der in der

folgenden Abbildung gezeigten Richtung. Ziehen Sie dann in der gewlinschten Position die mitgelieferte

Befestigungsschraube mit einem Feinschraubendreher fest.

Feinschraubendreher

Befestigungsschraube
(M2.5 X 4¢)

Anmerkung) Verwenden Sie einen Feinschraubendreher mit einem Griffdurchmesser von 5 bis 6mm und
ziehen Sie die Schraube mit einem Drehmoment von 0.05 bis 0.1N-m fest. In der Regel wird
das erreicht, wenn man die Schraube um weitere 90° anzieht, sobald ein leichter Widerstand
spurbar ist.

Uberstand des Signalgebers von der Gehiuseseite

Beachten Sie die folgende Tabelle als Richtlinie
zur Positionierung der Signalgeber.

Modell Hysterese (Max.Wert)mm
MDHR2-10
MDHR2-15 0.6
MDHR2-20
MDHR2-30 0.9
MDHR2

Hysterese

— Betriebsposition (EIN)

-+—— Reset-Position(AUS)

Die unten stehende Tabelle gibt den max. Uberstand des Signalgebers von der Gehauseseite
an (bei vollig gedffneter Fingerstellung). Beachten Sie die Tabelle als Richtlinie fur die Montage.

MDHR2-10, 15

Bei Verwendung der Signalgeber-
modelle D-M9NV, D-M9PV, D-M9BV.

Bei Verwendung der Signalgeber-
modelle D-M9N, D-M9P, D-M9B.

Max. Uberstand des Signalgebers von der Gehiuseseite: L, H

Einheit: (mm)
Signalgebermodell
D-M9N D-M9P, D-MgB |D-MSNV, D-M9PV,
Greifermodell D-M9BV
L . 71 0.6
MDHR2-10 26
H - - 6.8
L - 2.6 -
MDHR2-15
H - - 6.8

O
2

MDHR2-20, 30

Bei Verwendung der Signalgeber-
modelle D-M9NV, D-M9PV, D-M9BV.

Max.Uberstand des Signalgebers
von der Gehéduseseite: H

MDHR2-20 6.8
MDHR2-30 6.8
Einheit: (mm)

Kein Uberstand bei den Signalgebermodellen
D-M9N, D-M9P, D-M9B.

2.3-9



serie MHR2/MDHR2
o010

Ohne Signalgeber: MHR2-10R
MHR2-10E Anschlussposition

( N

8.5

9.5
M3 M3

Anschluss zum
Offnen der Finger

Anschluss zum
Schliessen der Finger

L - -

+0.02

2 X M3 Gewindetiefe 6
(Montagegewinde fir Anbauteil)

12 12

2N
Do 99
&

&

3-37; " Tiefe 6 414 4 4
(gleiche Ansicht von A, B, C)
6 X M3 Gewindetiefe 6
(gleiche Ansicht von A, B, C)
229 N
09h9 036 | |
] : >
N o
N ©
f
g f .Z 10 A o ’g
50 1 ¢ <
~
0 L
ot : [Lie o) .
¥
o R TR
8 905 0
23 -0.02 23 -0.02
‘ | ‘ gedffnet: 16 geschlossen: 10
3 X M3 Gewindetiefe 6
P.C.D24 (Befestigungsgewinde) Gewindeeinsatz
33.4
32
B 0
| &
S
U
-
2,
A —» — & - c
I
250 25’
M3 M3

2.3-10

Anschluss zum
Offnen der Finger

Anschluss zum
Schliessen der Finger

O
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Pneumatischer 2-Finger-Greifer Serie MHR2/MDHR2

Fiir Signalgeber (Eingebauter Magnetring ): MDHR2-10R

MDHR2-10E Anschlussposition
: - - - Y bl

M3
Anschluss zum

I Schliessen der Finger

9.5 M3

Anschluss zum

__Offnen der Finger |

6-M3 X 0.5 Gewindetiefe 6

2 X M3 Gewindetiefe 6
(Montagegewinde fur Anbauteil)

12 12

]
b¢-

N

|

3-3"0% Tiefe 6 4la 4la
(gleiche Ansicht von A, B, C)

(gleiche Ansicht von A, B, C)

Signalgeberbefestigungsnut

029 .
29h9 »g.oss | |
<
N Q
ﬂ? < cv‘ —
7N E
© L \¥/ | [
y ¥
@ L L/ 10 T —
TR | A 8 g
] P @ i —— ® 0
™N| «©
< 0|
LO|
Heet 4 [Lo—=2.0] .|
ju) Y
13.4 | LE 0 ‘ ol
_| 8-0.05
23 -0.02 23 -g.oz
i " "gesfinet: 16 geschlossen: 10
3 X M3 Gewindetiefe 6
P.C.D24 (Befestigungsgewinde) Gewindeeinsatz
33.4
Unabhéngig von der Signalgebermontage 32
sind einige Gehduseabmessungen unterschiedlich.
— 11— B
< JZNEEIZN
NS INJ) m(.:,Q:;
o =
Y'YV -
m
Eor=al [ [
P P P 2
Modell A B
MHR2 -10R 5 14.5 A—>» o -—C
—10E _ 14.5
-10R 4.7 15.5
MIAIREE -10E = 15.5
250 25°
M3 M3
Anschluss zum /}nschluss zum
Schliessen der Finger Offnen der Finger

2.3-11
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serie MHR2/MDHR2
o015

Ohne Signalgeber: MHR2-15R

MHR2-15E Anschlussposition

| ]

2 X M3 Gewindetiefe 6
(Montagegewinde flr Anbauteil)

15 15

= e | BEiEe

Anschluss zum 10 Anschluss zum
Schliessen der Finger Offnen der Finger {@ @}
N N N N N T \
I \
6 X M3 Gewindetiefe 6 6 |5 516

(gleiche Ansicht von A, B, C)

3-3*% Tiefe 6

(gleiche Ansicht von A, B, C)

o12h9 S04 |

l |
PR — : i ‘
. o |
] \ /L/ i Cj R o
&3 ¥ T F‘ I
‘ = (e | 4 ]
R R
8005 93.5 903 03.5-008

geodffnet: 22 geschlossen: 14

3 X M3 Gewindetiefe 6
P.C.D29 (Befestigungsgewinde) Gewindeeinsatz

44
42
B
l .
(Db‘
Ny ‘
-
2,
A—>» Qe -—C
M3 M3
Anschluss zum Anschluss zum
Schliessen der Finger Offnen der Finger

2.3-12
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Pneumatischer 2-Finger-Greifer Serie MHR2/MDHR2

Fir Signalgeber (Eingebauter Magnetring ): MDHR2-15R

MDHR2-15E Anschlussposition
: ! E - F -

Anschluss zum
Schliessen der Finger

Anschluss zum
Offnen der Finger

6 X M3 Gewindetiefe 6
(gleiche Ansicht von A, B, C)

3-3 0% Tiefe 6

(gleiche Ansicht von A, B, C)

Signalgeberbefestigungsnut

2 X M3 Gewindetiefe 6

(Montagegewinde fur Anbauteil)

15

15

258
<

|
I
|
[
kgl_,
[
|
[

[}

034

012h9 S0s3 ‘

23.5 -g.os

1 DT [,
d m‘% « Vﬂ 12 = o
*[w e 5T
Tl e el
Jramp s ey

03.5 -g‘oa

éebﬁnet: 22 geschlossen: 14

3 X M3 Gewindetiefe 6

P.C.D29 (Befestigungsgewinde) Gewindeeinsatz

44

42

M3
Anschluss zum 25
Schliessen der Finger

O

SVC

Anschluss zum
Offnen der Finger

2.3-13



serie MHR2/MDHR2
020

Ohne Signalgeber: MHR2-20R 2 X M4 Gewindetiefe 8

(Montagegewinde fiir Anbauteil)

18.5 18.5

&/,
¢
L} {l

©-
o
|

6 X M4 Gewindetiefe 8 7

7
(gleiche Ansicht von A, B, C) £ ‘
+0.02 55 &5

3-4 7y Tiefe 8 042
(gleiche Ansicht von A, B, C)

o14h9 Do

1.5

28.5

%

@ ﬂ
55.5
(60)

=
| q
54! ] e o []
8 I T
N 0 i H y
10 -0.05 0 ‘ ‘ ‘ 0 ©®
24 003 ik i 24 003
. geoffnet: 28 geschlossen: 16
57
54
3 X M4 Gewindetiefe 8
P.C.D36 (Befestigungsgewinde)
T I N}
_ oD
J 3J
| v
S
| &
| M5 13 M5 -
Anschluss zum _ Anschluss zum )
Schliessen der Finger Offnen der Finger °
A —» QL -——02C
M5
Anschluss zum Anschluss zum
Schliessen der Finger 250 05° Offnen der Finger

2.3-14
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Pneumatischer 2-Finger-Greifer Serie MHR2/MDHR2

Fir Signalgeber (Eingebauter Magnetring ): MDHR2-20R

2 X M4 Gewindetiefe 8
(Montagegewinde fiir Anbauteil)

MDHR2-20E Anschlussposition

| ] 185 185

G-t é

I

Wz d

s ) &

L Anschluss zum Anschluss zum
Schliessen der Finger _ Offnen der Finger
7
6 X M4 Gewindetiefe 8 i/ \i
(gleiche Ansicht von A, B, C), 40
Signalgeberbefestigungsnut - 2

0149 Goss ! |

346" Tiefe 8
(gleiche Ansichtvon A, B, C)

0
| -
L T 1
(=]
© 1@
©
<
[\
18 [ o o
L I~ w| 8
\wo= — — — ol B
[~ — — -y
& ~
]
o
5 ] & & ||| o
Y Li_] T L l—i_] i
04 E]o.os |1 L] 04 -g.os
geobffnet: 28 geschlossen: 16
57
54
3 X M4 Gewindetiefe 8
B
l P.C.D36 (Befestigungsgewinde)
T
)
$
9
NJ |
- = <
=3
A——>» —t \ = - QO -—0C
H - ~ H
. P W ‘:\\/
/ \
M5 \ M5
Anschluss zum IAnscthss zum
Schliessen der Finger, 250 0% Offnen der Finger

2.3-15
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serie MHR2/MDHR2
030

Ohne Signalgeber: MHR2-30R
MHR2-30E Anschlussposition

7 2 X M5 Gewindetiefe 10
(Montagegewinde fur Anbauteil)

25 25

© ©

Anschluss zum > Anschluss zum |
Schliessen der Finger B Offnen der Finger ’
6 X M5 Gewindetiefe 10 10 |7 7 110

(gleiche Ansicht von A, B, C)
250

3-5 *0 % Tiefe 10

(gleiche Ansicht von A, B, C) 016h9 5o ‘ ‘
i 1]
P [
i *// T = e
=
oot

T Y

il 3
] y
12 Qo5 05-003 L 05 -003 =

gedffnet: 37 geschlossen:19

10
-

38.5

70
(76)

11

@@

25‘
—
IR4

76
73
B
3 X M5 Gewindetiefe 10
l P.C.D43 (Befestigungsgewinde)
T
! K>
S
v
-~
2,
A— | — g <+—=¢C
) Ve
M5 ‘ M5
Anschluss zum I Anschluss zum
Schliessen der Finger Offnen der Finger

250 25

2.3-16
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Pneumatischer 2-Finger-Greifer Serie MHR2/MDHR2

Fiir Signalgeber (Eingebauter Magnetring): MDHR2-30R
2 X M5 Gewindetiefe 10

MDHR2-30E Anschlussposition
- - - - - (Montagegewinde fiir Anbauteil)

* ]
N 25 25

155 |
oY
\V

I
M5 [ |14

! Anschluss zum
Schliessen der Finger

\_ M5

Anschluss zum
_ Offnen der Finger

o 10,17 7,110
6 X M5 Gewindetiefe 10
(gleiche Ansicht von A, B, C),
+0.02.. 050 -
3-5 70 Tiefe 10 o16h9 _8043 | |
(gleiche Ansicht von A, B, C)
Signalgeberbefestigungsnut «
m [ 1 v_i y
S@ﬁ @ (=]
I | | ©
8
o / 22 T ]
| | —|
TR a & S
+— — — =<
— = = -
N wof
< 1 — o ‘
s g Nle . ] o
I n I
iy %@ I k ]
0 ‘ e '
245 | ! , ML 05 ous ¥
1 12005 getfnet: 37 geschlossen: 19
| | 76
Unabhangig von der Signalgebermontage 73
sind einige Gehduseabmessungen unterschiedlich.
B
—— 3 X M5 Gewindetiefe 10
l@ i P.C.D43 (Befestigungsgewinde)
-
D ] | &
DD L
T &
N
m
&%E > -
2,
Modell B
MHR2-300 25
MDHR2-3000 25.5
A —» 3| =-—¢C

-

M5

M5 ‘
Anschluss zum [
Schliessen der Finger

Anschluss zum
Offnen der Finger

250

2.3-17
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Pneumatischer Schwenkgreifer

serie MHR3/MDHR3

3-Finger/o10, 015

Bestellschlissel

— o Druckluftanschluss
R [ Gehéuseseite

R:Gehauseseite

Anschlisse

Ohne Signalgeber MHR 3 —10 | R

) MDHR 3 —{10 |[R —M9PL|S

(Eingebauter Magnetring)

Mit Magnetring Anzahl der Signalgeber
(Fur Signalgeber) _ 2
Anzahl der Finger e—— S !
3 3-Finger
Nominalgréosse e——
10
15
Druckluftanschluss e
R: Gehé&useseite E: Axial
Anschliisse Anschliisse Signalgebermodell
‘ - ‘ Ohne Signalgeber

Verwendbare Signalgeber

%’ Spannungsversorgung| - Signalgebermodell | Anschlusskabellange (m)°
Modell Sonder- |Elektrischer 5 Anschluss Anwendung
funkton| Engang |2 Wsg| DG |AC | vertikal | axial | 9° | 8
} 5 G o
) 8 Draht MONV | MON ° °
= (NPN) 5V
3 ‘ IC .
5| o2V | - Roa.
g (NPN) M9PV M9P [ J [
e | I—
S 2-Draht|  [12v M9BV | M9B ° e |—
=Anschlusskabelldnge: 0.5m......... — (Beispiel) M9BV
<110 PR L (Beispiel) MO9BVL

«Siehe S.2.11-1 fir technische Daten der Signalgeber.
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Pneumatischer 3-Finger-Greifer Serie MIHR3/MDHR3

Technische Daten

b Nominalgrésse 10 15
by Funktionsweise doppeltwirkend
b K
b | ﬂ Haltekraft (N) (Effektiver wert)® Aussengreifend 7 13
P . S = bei 0.5MPa Innengreifend 6.5 12
2 B Mass Finger geschlossen
T — 5 [ i {om) ° o
a"‘ﬂna.isﬂf 9 Offnungs-/Schliess-Weite Mass Finger offen o0 o7
; (Durchmesser) (mm)
= g Weite
- iy - ° °
X ;‘“ 4 . Gewicht (g) @ 120 (125) 225 (230)
\
S \' g Druckluftanschluss M3
F: = .—\,/ “‘—/ Wiederholgenauigkeit +0.01mm
F F \—"J Medium Druckluft
o’ 7___,,/
\_ ¥ MHR3-10R i 4 Betriebsdruck 0.2 bis 0.6 MPa 0.15 bis 0.6 MPa
-
\\\-/ Umgebungs- und Medientemperatur 0 bis 60°C (nicht gefroren)
\ o Max. Betriebsfrequenz 180 Zyklen
Schmierung nicht erforderlich
Anmerkung 1) Siehe S. 2.3-19 [Effektive Haltekraft] fur Detailinformationen zur Haltekraft an jedem Haltepunkt.
Symbol Der Wert der effektiven Haltekraft wird in der Mitte der Offnungs—/SchIiessweite gemessen.
Anmerkung 2) () Gewicht des MDHR ohne das Signalgebergewicht.

A\ Achtung

: Vor der Inbetriebnahme durchlesen.

: Siehe S. 0-20 und 0-21 fiir Sicherheitshinweise und allgemeine

: Vorsichtsmassnahmen zu den in diesem Katalog erwéahnten Produkten und
S. 2.0-3 und 2.0-4 fiir Sicherheitshinweise zu allen Serien.

2.3-19

O
2



Serie MHR3/MDHR3

Haltepunkt

Grenzbereich des Haltepunkts: Aussengreifend/Innengreifend

Aussengreifend

@ Der Haltepunkt des Werkstlicks sollte innerhalb @ Wird der Grenzbereich fir den Haltepunkt tiberschritten,
des Bereichs der untenstehenden Tabelle flir den wirkt eine exzentrische Kraft auf die Finger und die
Haltepunkt L in Abhangigkeit des Drucks liegen. Fuhrung, die zu einem tbermassigen Spiel der Finger
406 und zu einer verringerten Lebensdauer des Greifers
fuhren kann.
MHR3-10R/MDHR3-10] MHR3-15R/MDHR3-15]
-
0.6
— 0.6
X 0.5
Haltepunkt 05
. L: Distanz zum w g 0.4
Innengreifend Haltepunkt % 04 s \
3 § o3
a 0.3 a
0.2
0.2 0.15
0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50
4 Haltepunkt L (mm) Haltepunkt L (mm)

Haltepunkt

Effektive Haltekraft

Richtlinien zur Auswahl des Greifers

nach dem Werkstiickgewicht . .

« Die Auswahl des richtigen Modells hangt von Aussengreifend Innengreifend
dem Werkstiickgewicht, dem Reibungskoeffizient
zwischen dem Fingeranbau und dem Werksttick

und deren jeweiliger Bauform ab. MHR3-10R/MDHR3-10[] MHR3-10R/MDHR3-10C]
o Wir empfehlen die Auswahl eines Modells, dessen Haltekraft 10 10
dem 7- bis 14fachen Werkstlickgewicht entspricht.
Beriicksichtigen Sie einen hdheren Sicherheitsbereich, Druck |0.6MPa
wenn wéhrend des Betriebs hohe Beschleunigungs, Brems- — \ Druck 0.6MPa
oder Aufprallkrafte auftreten. 8 \ 8
Aussengreifend \-\0\-5"""‘3 —— 0.5MPa
= 6 T = 6
z — 0.4MPa z
= T = —
P — = ——1|  04MPa
x 4 > 4 —
| % | 0.\3MPa % ——1 | 0.3MPa
| T — I —
, — | =0dilE 2 0.2MPa ——
! -
A \ 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50
= \Pl
. Haltepunkt L (mm) Haltepunkt L (mm)
Innengreifend
MHR3-15R/MDHR3-150] MHR3-15R/MDHR3-150]
‘ 20 20
Druck
—2ruck, 06Mpa Druck 0.6MPa
15 T 15 T
— O.SI\I‘IPa . O.SN‘IPa
z z -
= 0.4MPa =
% 10 — . ;5 10 [ 0.4MPa
L: Distanz zum Haltepunkt mm E —— | | 0.3MPa E) ] 0.3MPa
] 5] —
*Bestimmung der effektiven Haltekraft + 5 ] 0.2MPa t 5 | 0 éMPa
Die in den Diagrammen l — :
angegebene Haltekraft steht
fur die Haltekraft eines 0 0
Fingers, wenn alle Finger 10 20 30 40 50 10 20 30 40 50
und Anbauteile mit dem
Werkstiick in Kontakt sind. Haltepunkt L (mm) Haltepunkt L (mm)

¥
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Pneumatischer 3-Finger-Greifer Serie MIHR3/MDHR3

Konstruktion
MHR3 1
13 9
1 0
|
g [ 0
1
fl
2 : ) 5
n
3 I
LIl MR o= |sssstE
ttg | 1
&) 7
E
@ H
o it .
N
i Mt i
2 : N 9
iy
[
oo |
I—%A T
|
a9 7
Stiickliste Stiickliste
Pos. Bezeichnung Material Bemerkung Pos. Bezeichnung Material Bemerkung
) | Gehause Aluminium eloxiert (2 | Sicherungsring
(@ | Adaptergehsuse Aluminium eloxiert @3 | Innensechskantschraube rostfreier Stahl
@ Fuhrungshalterung rostfreier Stahl Lager Chromstahl
@ | Fihrung kaltgewalzter Stahl nitriert (@ | zylindrische Rolle rostfreier Stahl
(® | Fingereinheit rostfreier Stahl warmebehandelt Magnet Magnetmaterial
® | Fihrung rostfreier Stahl warmebehandelt () | Magnethalter Aluminium eloxiert
@ stift Stahl warmebehandelt Rolle rostfreier Stahl nitriert
@ chemisch vernickelt Deckel Aluminium eloxiert
Stiftrolle rostfreier Stahl nitriert 20 | O-Ring NBR
@ | Drehflugelwelle rostfreier Stahl @) | Dichtung fiir Anschlag NBR
Bolzen Chrommolybdéanstahl verzinkt u. chromatiert
@ Anschlag Kunststoff

O
2
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Serie MHR3/MDHR3
210

Ohne Signalgeber: MHR3-10R

12

3 X M3 Gewindetiefe 6
(Montagegewinde fur Anbauteil)

044
229
29h9 -g,oae
©
| [ [ | ] | |
I | © ] 8 8
{ = i T I T
T T S
(V)
03e8 0008
gedffnet: 11 geschlossen: 8

3 X M3 Gewindetiefe 6
P.C.D24 (Befestigungsgewinde)
Gewindeeinsatz

Anschluss zum Anschluss zum
Schliessen der Finger Offnen der Finger
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Pneumatischer 3-Finger-Greifer Serie MIHR3/MDHR3

Mit Signalgeber (Eingebauter Magnetring ): MDHR3-10R

MDHR3-10E Anschlussposition 8005
MDHRS3-10E Anschlusspositior

‘ -

4
12

Te]
©
\
M3
Anschluss zum . Anschluss zum 3 X M3 Gewindetiefe 6
| Schliessen der Finger Offnen der Finger (Montagegewinde fur Anbauteil)
3-3 0% Tiefe 6
(gleiche Ansicht von A, B, C) 044
229
6 X M3 Gewindetiefe 6 09h9 s
(gleiche Ansicht von A, B, C) 15 ,
1 ~ ~
< o i
ZN=2EN
© ™ \W/ T \V¥Y)
(3]
Inj 77 I & s
ot T = | 909 L o o
i [(o]
n ~ © @,
pu <
{ T Y | \\ |
T R Q, t Lﬁ : \ HJ 1

—
2

&)

0,014
10 ©03e8 -0.028

gedffnet: 11 geschlossen: 8 Signalgeberbefestigungsnut

3-M3 X 0.5 Gewindetiefe 6

P.C.D24 (Befestigungsgewinde)
20 Gewindeeinsatz

17.5

Unabhéngig von der Signalgebermontage
sind einige Gehduseabmessungen unterschiedlich.

-] .-—>

< V7

)

I
Ayl
)

7(’)00
o

L4
)4
&

‘ | | l Modell
I

L Lﬁ - ILP 1 MHR3-10R 5
MDHR3-10R 47

Schliessen der Finger Offnen der Finger

Anschluss zum T Anschluss zum
C
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Serie MHR3/MDHR3
o015

Ohne Signalgeber: MHR3-15R

6
15

3 X M3 Gewindetiefe 6
(Montagegewinde fir Anbauteil)

253

01209 Soss ‘ ‘

1.5

20

m
| @ﬂ
N
43.5
(47)

-0020
03.5e8 -0.038

gedffnet: 13,5 geschlossen: 9.5

3 X M3 Gewindetiefe 6
P.C.D29 (Befestigungsgewinde)
Gewindeeinsatz

Anschluss zum
Offnen der Finger

Anschluss zum
Schliessen der Finger
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Pneumatischer 3-Finger-Greifer Serie MIHR3/MDHR3

Mit Signalgeber (Eingebauter Magnetring ): MDHR3-15R
MDHR3-15E Anschlussposition

N

Y
ol W
L0
[ Anschluss zum Anschluss zum
Schliessen der Finger Offnen der Finger
- - - - - - 3 X M3 Gewindetiefe 6
(Montagegewinde fir Anbauteil)
3-3 %% Tiefe 6
(gleiche Ansicht von A, B, C), 253
034
6 X M3 Gewindetiefe 6 . 18.5
(gleiche Ansicht von A, B, C) 212h9 o043 e ©
{ 2
% 1
2 @7 F
| 4
og <
717 © o -
w
5 n —|
SO0 ﬁ\ $-0¢ L 3 §
| I
w S N
| N |
| L A |
0| T T —

3V
[aV)
-0.020
12 03.5e8 -0.038

gedffnet: 13,5 geschlossen: 9.5

Signalgeberbefestigungsnut

A
3 X M3 Gewindetiefe 6
P.C.D29 (Befestigungsgewinde)
21, 24 Gewindeeinsatz
S
N
oo}
<
M3
Anschluss zum Anschluss zum
Schliessen der Finger T Offnen der Finger
C
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Serie MHR3/MDHR3

Signalgebermontage

Signalgeberhysterese

Um den Signalgeber zu befestigen, flihren Sie diesen in die Signalgebernut des Greifers in der in der
folgenden Abbildung gezeigten Richtung. Ziehen Sie dann in der gewilnschten Position die mitgelieferte

Befestigungsschraube mit einem Feinschraubendreher fest.

Feinschraubendreher

Befestigungsschraube
(M2.5 X 4¢)

Anmerkung) Verwenden Sie einen Feinschraubendreher mit einem Griffdurchmesser von 5 bis 6mm und
ziehen Sie die Schraube mit einem Drehmoment von 0.05 bis 0.1N-m fest. In der Regel wird
das erreicht, wenn man die Schraube um weitere 90° anzieht, sobald ein leichter Widerstand

spurbar ist.

Uberstand des Signalgebers von der Gehiuseseite

Beachten Sie die folgende Tabelle als Richtlinie
zur Positionierung der Signalgeber.

Modell Hysterese (Max.Wert)mm
MDHR3-10
0.6
MDHR3-15
MDHR3

FTeae] |

— Betriebsposition (EIN)

Hysterese

+—— Reset-Position(AUS)

Die untenstehende Tabelle gibt den max. Uberstand des Signalgebers von der Gehauseseite

an (bei vollig gedffneter Fingerstellung). Beachten Sie die Tabelle als Richtlinie flr die Montage.

MDHR3-10

Bei Verwendung der Signalgeber-
modelle D-M9N, D-M9P, D-M9B.

Bei Verwendung der Signalgeber-
modelle D-MI9NV, D-M9PV, D-M9BV.

Max. Uberstand des Signalgebers von der Gehéuseseite: L, H  Einheit: (mm)

Signalgebermodell D-M9N D-M9P, D-M9B | D-M9NV, D-M9PV, D-M9BV
L - 3.1 -
H - - 2.3
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MDHR3-15

Bei Verwendung der Signalgeber-
modelle D-M9NV, D-M9PV, D-M9BV.

Max.Uberstand des Signalgebers
von der Gehéuseseite: H
MDHR3-15 | 13
Einheit: (mm)

Kein Uberstand bei den Signalgebermodellen
D-M9N, D-M9P, D-M9B.




