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180°-Winkelgreifer

Ausfihrung mit
Nockenfiuhrung

Serie MHY2/MHW2

Serie MHY/Ausfuhrung mit Nockenfihrung

Ausfihrung mit
Zahnstange

Gesamtlange
Effektives Halte- Lmm .
Modell Kf(’::i’)"ﬂ I g:] Ge(w)lcht
(Nm) ]|
MHY2-10D 10 0.16 71 70
MHY2-16D 16 0.54 84 150
MHY2-20D 20 1.10 106 320
MHY2-25D 25 2.28 131 560

«Bei einem Druck von 0.5MPa

Verbesserte Montage-
Wiederholgenauigkeit

Ein geringes Spaltmass verhindert

Staubgeschiitzter Mechanismus I

ein Eindringen von Fremdpartikeln.

\.

Leichte und kompakte Bauweise i
bei kleinen Kolbendurchmessern M}

Signalgeber an
an 4 Positionen

montierbar

Rostfreie Stahlfinger

® sind standard.

2.8-2

Klemmen von Werkstiicken
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S Ausflihrung mit
‘ Nockenflihrung
Serie MHY

O
g
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180°-Winkelgreifer Serie MHY2/MHWZ2

Serie MHW /Ausfihrung mit Zahnstange

Spezielle Dichtungskonstruktion erlaubt kiirzere Baugrésse

und konstante Haltekraft beim Innen- und Aussengreifen.

Signalgeber
in 4 Positionen

montierbar

Passfeder gegen
Verdrehen der Finger

Passfeder zwischen Feder

und Welle verhindert das
Verdrehen beim Halten der

Last.

.

Flachfingerausfiihrung

E

Greifer in stark staubigen Umgebungen.

INHALT

Verwendbare Signalgeber ‘

——— wasserfest

Elektronischer Signalgeber
Modell D- M9/M9 O W

' ) S.2.8-8 bis 2.8-15
2-farbige Anzeige
Modell D-M9BA

Elektronischer Signalgeber
Modell D-Y5/Y6

Modell D-Y7

wasserfest

2-farbige Anzeige

Modell D-Y7BA

Klemmen von

Werkstiicken

E~/ Kugellager sind Standard.

S.2.8-16 bis 2.8-23

Gesamtlange
Lmm
Modell Kolben-g Haltemoment: %:] Gewicht
(mm) (Nm) (9
-
MHW2-20D 20 0.30 68 300
MHW2-25D 25 0.73 78 510
MHW2-32D 32 1.61 93.5 905
MHW2-40D 40 3.70 117.5 2135
MHW2-50D 50 8.27 154 5100
«Bei einem Druck von 0.5MPa

2-Finger-Ausfiihrungen erhaltlich.
Rechtwinklige Ausfiihrung

Staubgeschiitzte Konstruktion
Dichtungskonstruktion schitzt den

2.8-3



serie MHY2/MHW2
Modellauswahl

Auswabhlkriterien
Vorgehensweise
Berechnung Berechnung > Berechnung des Tragheitsmoments
\ﬁ | ~ .
der Haltekraft der Haltekraft der Anbautglle §

Berechnung der Haltekraft

( Bedingungen

)—»(Berechnung der erforderlichen Haltekraft )—>< Modellauswahl anhand des HaItekraftdiagramms)

MHY2-16D
— 25 {

Druck 0.6MPa

Richtlinien zur Modellauswahl
nach dem Werkstiickgewicht

Beispiel ’Gewicht des Werkstticks 0.05kg H

® Obwohl die Bedingungen geméss dem Reibungs- 20 (o5 \\
koeffizienten zwischen Finger und Werkstick \\
variieren, sollte ein Modell gewahlt werden, dessen =15 B“L\ \\
Haltekraft dem 10 bis 20-fachen Gewicht des 513 3 L RN
Werkstticks entspricht. s 10 N

® Wenn grosse Beschleunigungs- oder Stosskrafte < 0.2 ~\ 1\\\\
wahrend des Werksticktransports erwartet werden, S 5 01 \t\\:\
sollten grossere Sicherheitsbereiche berticksichtigt werden. T . ~—

Bsp.) Zur Einstellung der Haltekraft auf das 0
20-fache des Werkstlickgewichts;
Erforderliche Haltekraft = 0.05kg X 20 X 9.8m/s2

) 1
20 30 40 50 60 70

Haltepunkt L (mm)

= 10N min.
® Bei einem Abstand zum Haltepunkt
L = 35mm und einem Betriebsdruck
’ Haltepunkt L = 35mm } | von0.6Mpa grgibt sich beim Modell
MHY2-16D eine Haltekraft von 13N
je Finger.
* Die Haltekraft des Fingers betragt
: . | somit das 26-fache des Gewichts
’ Betriebsdruck: 0.6MPa | - des Werkstiicks.
Effektive Haltekraft
Serie MHY2/MHW2 Doppeltwirkend MHY2-10D MHY2-20D
¢ Bestimmung der effektiven Haltekraft \ ‘ ‘ Druck 0.6MPa
Die in den Diagrammen angegebene Haltekraft gibt 8 0.5 DI L 40 N
die Haltekraft eines Fingers an, wenn alle Finger und \ 0.5 \
und Anbauteile mit dem Werkstiick in Kontakt sind. —~ 0.4 | N — \ N
(F: Kraft eines Fingers) 6 Q \ £ 30 04 \\\\
T 0.2 = \\\
rS & T , \\\> T o 0.2 \\\\:
& ¢ 0.1 —] 0.1 i N R
NN &)(® I S —— T i e S
0 20 30 40 50 60 0 “30 40 50 60 70 80
F . Haltepunkt L (mm) Haltepunkt L (mm)
EF | IF_ E_| L
MHY2-16D MHY2-25D
35 \ \ 100 : ‘
Druck 0.6MP:
30 N\ Druck 0.6MPa \ruc 0.6Pa
05 \\ 80 0.5 N
. 25
Aussengreifend = 0.4 \\\\ ~ o |04 \ N
= N N
& 4 s 15 0.3 N \ N g 0.3 N N \
| || | & ® ¥ 40
2 0.2 N S~ s 0.2 N~
o[ [l £10 I \\ e Mgy
@ A \\t- —~—— T 1
MM YT 0.1 ~1 ———T— 20 ] —1
5 0.1 [ | _—
] | I — I ——
B - ,
—y Y 0 20 30 40 50 60 70 0 30 40 50 60 70 80 90
Haltepunkt L (mm) Haltepunkt L (mm)
2.8-4

O
5



180°-Winkelgreifer Serie MHY2/MHWZ2

MHW2-20D MHW2-32D MHW2-50D
2 T T 1 100 [T T 17 300 T 11
Druck 0.7MPa Druck 0.7MPa Iiruck 0.7MPa
20 0.6 80 —0.6 250 N
_ DY _ j _ 0.6
z 0.5 \\ z 05, 220 —55
%15 64 N %60 | %150 A \\
g b S 0.4 \\ 8150 |—10.4 .
X | X X
2 10 H—03 NN 2 40 |5\ \N 2 03 \\\\\
IFANNSSY RINANNSS g100 ‘
5 RN \§\\ 20 0.2 < N~ 5 0.2 \\\§§St\
I
0 20 40 60 80 0 20 40 60 80 100 120 0 40 80 120 160 200
Haltepunkt L (mm) Haltepunkt L (mm) Haltepunkt L (mm)
MHW2-25D MHW2-40D
o [T 111 —
Druck 0.7MPa 140 " Druck 0.7MPa
40 | 0.6 120 —°
= |os \\ 00 L0953\
SEATRNN = IEYRN
© 8 = K A,
g : \\\\ © 80 | N N
2= SN IR
T 0.2 \\\\\Q\ ] 20 | b2 -
10 ~ iy \\\ ~— \\§§
I e — 20 —
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100 120 140 160
Haltepunkt L (mm) Haltepunkt L (mm)
W Bestimmung des Haltepunkts
MHY MHW
SO % % 60 200
T — 50 =
3 £ 450 \ MHW2-20D
£ £ MHW2-25D
T MHY2-10D T MHW2-32D
Haltepunkt ko] \ MHY2-16D - MHW2-40D
g %0 MHY2-20D 100 AW MHW2-50D
T t \\ MHY2-25D ® %
B 8 20 N 32 \<\ \§
i : N-. 2
10 S~
T L 7 ——— ~——
Y
B 0 0.1 02 03 04 05 06 0 01 02 03 04 05 06 07
Haltepunkt Druck P (MPa) Druck P (MPa)
o Ein Werksttick sollte an einem Punkt gehalten werden,
der innerhalb des im Diagramm angegebenen Bereichs
fur den Uberstand (H) in Abhéngigkeit vom Betriebsdruck
liegt.
® Wenn das Werkstiick an einem Punkt gehalten wird,
der ausserhalb des empfohlenen Bereichs liegt,
kénnte die Lebensdauer negativ beeintréchtigt werden.
2.8-5
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serie MHY2/MHW?2
Modellauswahl

) Berechnung des Triagheitsmoments der Anbauteile

Bestimmen Sie das Tragheitsmoment des Anbauteils auf einer Seite.
Berechnen Sie das Tragheitsmoment fir A und B getrennt, wie
in der Abbildung rechts dargestellt.

=3

Vorgehensweise

Formel

Berechnungsbeispiel

1 Bestimmen Sie die Betriebsbe-
dingungen, Abmessungen der
Anbauteile, usw.

Teil A

Vorausgewahltes Modell: MHY2-16D
Offnungszeit: 0.15s
a =40 (mm)

2 Berechnen Sie das Tragheitsmoment
der Anbauteile.

z
TeilA n
z

1

Berechnung des Gewichts
mi =a X b X ¢ X spezifisches Gewicht

Tragheitsmoment an der Z1-Achse
Iz1 = {mi(a+ b%)/12} X 108

*
Tragheitsmoment an der Z-Achse
Ia =1zt +mir® X 1078

. z
*

Teil B g
rz
Z2
Berechnung des Gewichts
me=d X e X f X spezifisches Gewicht

Tragheitsmoment an der Z2-Achse
Iz2 = {m2(d® + e2)/12} x 10°¢

*
Tragheitsmoment an der Z-Achse
IB =122+ mar22 x 1076

Gesamtes Tragheitsmoment
I=I1A +1IB (#: Konstante zur Einheitsumrechnung)

Material des Anbauteils: Aluminium
(Spezifisches Gewicht = 2.7)
ri = 37 (mm)
mi=40X7X8X27X107
= 0.006(kg)
Iz1 = {0.006 X (402+72)/12} X 10-6
= 0.8 X 107® (kgm?)
[o = 0.8 X107+ 0.006 X 372X 107®
= 9.0 X 1076(kgm?)

re=47(mm)

m2=5X10X12X 2.7 X 10-s
= 0.002(kg)

Iz2 = {0.002 X (52+ 102)/12} X 10-6
= 0.02 X 10-6 (kgmz2)

IB = 0.02 X 10-6+ 0.002 X 472X 106
= 4.4 X 10-6 (kgmz2)

9.0 X 10-6+ 4.4 X 10-6

= 13.4 X 10-6=0.13 X 10-4 (kgmg)

3 Bestimmen Sie das zuldssige
Tragheitsmoment anhand des
Diagramms.

MHY2-16D

ifi /
+++++ /
7
/.

0.1 0.2 0.3
Betriebsdauer (s/90°)

-
(9]

-

o
2

Tragheitsmoment (X 10-skgmz)
o
©
° i

04 0.5

Es ergibt sich aus nebenstehendem Diagramm ein
zulassiges Tragheitsmoment von 0.9 X 10 (kgm?)
bei einer Schwenkzeit von 0.15s.

4 Uberpriifen Sie, dass das Tragheits-
moment eines Anbauteils innerhalb
des erlaubten Bereichs liegt.

Tragheitsmoment des Anbauteils <
Zulassiges Tragheitsmoment

0.13 X 10 (kgm?) < 0.9 X 10** (kgm?)
Der Einsatz des Modells MHY2-16D ist zul&ssig.

2.8-6
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180°-Winkelgreifer Serie MHY2/MHWZ2

Symbol
Symbol Definition Einheit Symbol Definition Einheit
z Schwenkachse der Finger — IA | Trégheitsmoment von Anbauteil A an der Z- Achse kgm?2
Z1 | Schwerpunktachse des Anbauteils A, parallel zu Z — IB | Trégheitsmoment von Anbauteil B an der Z- Achse kgm?
Z2 | Schwerpunktachse des Anbauteils B, parallel zu Z — m1 | Gewicht des Anbauteils A kg
| Tragheitsmoment aller Anbauten kgm2 m2 | Gewicht des Anbauteils B kg
Iz1 | Trégheitsmoment von Anbauteil A an der Z1- Achse kgm? r1 Abstand zwischen Z-Achse und Z1-Achse mm
I1z2 | Trégheitsmoment von Anbauteil B an der Z2-Achse kgm? r2 Abstand zwischen Z-Achse und Z2-Achse mm
Zulassiger Bereich des Tragheitsmoments von Anbauten
MHY2-10D . MHW2-20D MHW2-50D
1.2 1 6 600
g P E s T 500
£10 15 / g /
%t os A IS 74 ?2 400
X / 3 / X
~ 06 T s / ~ 300 %
: / |3 y :
£ 04 ! g 2 £ 200
S | S / S
IS / ' I P IS /
202 b2 £ 100 4
: |/ | 2 —~ 2
s 0 0.1 0.2 0.3 04 05 : = 0 0.1 0.2 0.3 = o 02 04 06 1.0 1.2
Schwenkdauer (s/90°) | Schwenkdauer (s/90°) Schwenkdauer (s/90°)
MHY2-16D . MHW2-25D
3.0 | 20
Tos )
£ / b E /
2 | 215
3 20 vl /
2 Ll g /
X5 L 20
= / Ll e L
g 10 - e
o / ! o 5
§os L | B i
2 /| -
[=) ' [=) 2
;‘_2 0 0.1 0.2 0.3 04 05| | g 0 0.2 0.3 0.4 0.5
Schwenkdauer (s/90°) ' Schwenkdauer (s/90°)
MHY2-20D . MHW2-32D
6 / 50
g 5 ! o
5 / | B //
e / | 2w ‘
x I x
Z 3 : LS
< b | E20
g 2 | B
o : []
5 1 ] 810
2 / b2 =
= ! =l 2
i‘_a‘-’ 0 0.2 0.4 0.6 08| | S 0 0.2 0.3 0.4 0.5 0.6
Schwenkdauer (s/90°) | Schwenkdauer (s/90°)
MHY2-25D : MHW2-40D
20 200
g | E
2 15 / ! 2150 f
5 S
X 10 / bl Z00
€ i €
: / | /
5 ! 50
g L/ - 4
2 Y | 2 /
2 2
[=) , [=)
;‘_,‘_’ 0 0.2 0.4 0.6 08 1.0 g 0 0.2 0.4 0.6 08 1.0
Schwenkdauer (s/90°) 1 Schwenkdauer (s/90°)
2.8-7
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180°-Winkel-

greifer

Ausfithrung mit

Serie MHYZ2

Nockentuhind i} %10, 016, 020, 025
Bestellschlissel
MHY 2416 D2 |—M9PL S
Anzah Azzahl der ?ignalgeber

Kolben-g ®

10 10mm

16 16mm

20 20mm

25 25mm
Funktionsweise ¢

)

l D ‘ Doppeltwirkend‘

Verwendbare Signalgeber

¢ Signalgeber

l — [ Ohne Signalgeber

¢ Fingeroption

«Siehe untenstehende Tabelle fir
verwendbare Signalgeber.

- Standard-Gewindebohrungen 2: Durchgangsbohrung in
Offnungs-/Schliessrichtung

S Symbol Anschlusskabelldnge (m)
. i annungsversorgun
Modell Sond_er EIel_(trlscher Betriebs- Anschluss| <P Y gung Elekirischer Eingang| 0.5 B Anwendung
funktion Eingang . |(Ausgang) :
ClZelce DC AC | vertikal axial =) (L)
3-Draht
MONV M9N [
(NPN) 5V 4
— 12v
S Drant MOPV  [M9P ) °
Elektro- . ( )
nischer einge- . |2-Draht 12V M9BV  |M9B [ (J Relais
Signal- gossznes mit oDran 24V - SPS
Kabel -Draht
geber Diagnose- (NPN) sy MONWV [MONW o [ ]
anzeige 1oV
(2-farbige 3-Draht Y
Anzeige) (PNP) MO9PWV |MOPW o
2-Draht 12V M9BWV |M9BW [ ] o

L (Beispiel) MONL

m =Anschlusskabelldnge: 0.5m--«e- — (Beispiel) MON
Anmerkung 1) Siehe "Technische Daten" auf S.2.11-1.

2.8-8
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Symbol

Doppeltwirkend

(i

180°-Winkelgreifer Serie MHYZ2

Technische Daten

Medium Druckluft
Betriebsdruck 0.1 bis 0.6MPa
Umgebungs- und Medientemperatur —10 bis 60°C (nicht gefroren)
Wiederholgenauigkeit +0.2mm

Max. Betriebsfrequenz 60 Zyklen

Schmierung nicht erforderlich
Funktionsweise doppeltwirkend
Signalgeber (Optional) Anm.) Elektronischer Signalgeber (3-Draht, 2-Draht)

m Anmerkung) Siehe S. 2.11-1 fiir detaillierte technische Daten der Signalgeber.

Modell
Kolben-o | Effektive Haltekraft | Offungsuinkel (ceide Sefen) @
Model (mm) (Nm) (1) Offnungs- [Schliess- G?V\?cht
seite | seite 9
MHY2-10D 10 0.16 70
MHY2-16D 16 0.54 180° | —gz0 | 150
MHY2-20D 20 1.10 320
MHY2-25D 25 2.28 560

Anmerkung 1) Bei einem Druck von 0.5MPa
Anmerkung 2) ohne das Signalgebergewicht

m *Siehe "Modellauswahl" auf S.2.8-4.
*Siehe S.2.8-4 und 2.8-5 fiir Details zur effektiven Haltekraft und zuléssigen Uberhangdistanz.

2.8-9
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Serie MHY2

Konstruktion

Finger geschlossen

LT b

o 10

2929997

Finger gedffnet

o 16

W77

0 20, 0 25

o

.

1 REDST

ol

Dl

Vo /iy anna\

SO I & @) 1 S
o o o oo @

Stiickliste Stiickliste

Pos. Bezeichnung Material Bemerkung Pos. Bezeichnung Material Bemerkung

1 | Gehduse Aluminium hart eloxiert ©® | Buchse B Sintermetall

@ | Kolben 210: rostfreier Stahl 216 bis 25: Endplatte rostfreier Stahl

16 bis 25: Aluminium chromatiert an Dampfscheibe Urethankautschuk

(3 | Kolbenstange rostfreier Stahl warmebehandelt 2 Zylindrische Rolle Chromlagerstahl

(@ | Finger rostfreier Stahl warmebehandelt a3 Rollenfiihrung Stahl nitriert

(® | Kappe Kunststoff Gummimagnet synthetischer Kautschuk

® | Kolbenfiihrungsband Kunststoff @5 | Sicherungsring Stahl vernickelt

(7 | Bolzen rostfreier Stahl nitriert Kolbenbolzen rostfreier Stahl

Buchse A Sintermetall
Service-Sets:

Set-Nr.
b Bezeichnun Material

Pos S ' MHY2-10D MHY2-16D MHY2-20D MHY2-25D
o |
Service-Set NBR MHY10-PS MHY16-PS MHY20-PS MHY25-PS

@
2.8-10
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180°-Winkelgreifer Serie MHYZ2

Abmessungen
MHY2-10D

M5
(Anschluss zum
Offnen der Finger)

TTT 2]
3{] ) o\ , A
T o
T
M5 23 7 4 X M3
(Anschiuss zum (Montagegewinde fir Anbauteil)
Schliessen der Finger) L, 6382
4 4 X M3 Tiefe 6
| . .
(Befestigungsgewinde) ""
%Y
)
2 X M3, Tiee 6 2-034 N -
? / (Befestigungsgewinde) (Montagebohrung) Ty -
S © ——
2
i -] r: S—— 4 2
YR i N i E
—— 2
AN
g & — — - 3 £
i i i S
Y - H Y 2
A W o - —& 8
| 18 g
{g o11Hg * 0043 o ~ - é
Positionierbohrung - 0 o - 35 - 5
—_— Tiefe 1.5 ' - o N
475 _ g
I fo)
15 <—>58 =
Positionen der Signalgeberbefestigungsnut
4 N
30
T|T ~
o)) AV
S (R c,¢
O)
T \{
3H9 +g.025 Tiefe 3 \ 2 X M3 Tiefe 4
> (Befestigungsgewinde) 5
\ J

MHY2-10D2 _.
Ausfiihrung mit Durchgangsbohrung in Offnungs-/Schliessrichtung 4- 034

(Bohrung zur Befestigung von Anbauteilen)

-0.005
6 —0.025
[}
N
%
Y e Pany
pay N
%
K]
3 (-
- 3
oD D s
—p- A4 % c
£ L] |
o0
(o}
©
<
o
[
[
— 4 °
T—% © 5% >
<]
o
=
o
[}
* Montieren Sie die Anbauteile so, dass sie nicht Gber den 'g €}
begrenzten Montagebereich hinausragen, damit keine g D
Stérungen mit dem Gehé&use auftreten. Ky

2.8-11
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Serie MHY2

Abmessungen

MHY2-16D

M5
(Anschluss zum
Offnen der Finger)

I =

I o A
8
4 X M3
M5 5 7 (Montagegewinde fir Anbauteil)
(Anschluss zum g 9008
Schliessen der Finger) > -
5
- 4 X M4 Tiefe 8 ‘fv
2 X Mé Tiefe 8 (Befestigungsgewinde) i \{)
<
2-04.5 :‘ i O
/ (Montagebohrung) % ~ ok
] 4 & 3
Y et o hid N ] 2
! ! 8
o] ' °
N 11~ r 3 5
% 5
Y ©
Y W : g
N S
I =
é} 217H9 *3'043 § - 20 - }g
| Tiefe 1.5 41 S
Positionierbohrung \ - > g’
P 55.5 . a
12 - o
- B 69 _
20
Positionen der Signalgeberbefestigungsnut
4 N
- 33 -
[y
Y i 0
o i © ¢
il - L - N Y
, : Q - |
T » ()
3H9 9% Tigte 3 \ 2 X M4 Tiefe 5
Lt 0 (Befestigungsgewinde) |25
= J

MHY2-16D2
Ausfiihrung mit Durchgangsbohrung in Offnungs-/Schliessrichtung 4034 , .
(Bohrung zur Befestigung von Anbauteilen)

—0.005
—0.025

<
N
< A\
- ~ Fany
. N
%
© -
B
i =3
o o [
—& A4 % 2
= L |
(%2}
(]
©
=
L
o
N — 2
o Fany
—] © % g
[o]
S
=
2
+ Montieren Sie die Anbauteile so, dass sie nicht tiber den —
s X , o D
begrenzten Montagebereich hinausreichen, damit N
. " B 5 f =
keine Stérungen mit dem Gehause auftreten. 9] Rera
53
o

2.8-12
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180°-Winkelgreifer Serie MHYZ2

MHY2-20D

M5
(Anschluss zum e .
Offnen der Finger) Positionierbohrung
i & 5 Y ! )
- /ET R | o} 93“
: o o ; ‘ Y
M5 32 8 4H9 *3%%° Tiefe 4
(Anschluss zum -
Schliessen der Finger) 2 X M4
8 2 X M5, Tiefe 10 (Montagegewinde fir Anbauteil)
- (Befestigungsgewinde) 10 259%
0] a1 :
. 2-95.5 i )
2 X M5 Tiefe 10 (Montagebohrung) ®
@ (Befestigungsgewinde) M
| e
[ e | N N S ¢ E
I — I —
& i 1 O % @ N 1 ié’
T n
fod Il © i ? { © 8
|y ® — S g
T T =
o] ‘ ‘ : ' £
/ 'y jaa— i : F
s
~ o
@ +0.052 @ - 25 >~ 2
N 921H9 o© =
Positionierbohrung Tiefe 1.5 y 51 =
E— : - > S
15, B 69 2
- - - 2
26 - 86 N
Positionen der Signalgeberbefestigungsnut
2 X M5 Tiefe 8 ( h
/ (Befestigungsgewinde)
i &
) N [ _
#J py 3#
ﬁ i

42

Iy

-
-

MHY2-20D2

Ausfiihrung mit Durchgangsbohrung in Offnungs-/Schliessrichtung 4-045

(Bohrung zur Befestigung von Anbauteilen)

-0.005
10 0,025
0
\\
®| o [
— N
b N
]
— >
% © N 38 L] ]
) <
[%2]
D
©
<
(5}
— o
e o N 2
S
S
=
* Montieren Sie die Anbauteile so, dass sie nicht tiber den 2 @
begrenzten Montagebereich hinausragen, damit keine 5 &
keine Stérungen mit dem Gehéuse auftreten. ‘g
[}
<)
[0
Q

O
5
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Serie MHY2

Abmessungen

MHY2-25D

Postionier-

bohrung

2 X M6 Tiefe 12
(Befestigungsgewinde)

58

MHY2-25D2 ._
Ausfiihrung mit Durchgangsbohrung in Offnungs-/Schliessrichtung

Y

+0.052
026H9 o

Tiefe 1.5

M5

M5

(Anschluss zum
Offnen der Finger)

T
j)
_ wf
B

(Anschluss zum
Schliessen der Finger)
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= Montieren Sie die Anbauteile so, dass sie nicht tiber den
begrenzten Montagebereich hinausragen, damit keine
Stérungen mit dem Gehause auftreten.
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180°-Winkelgreifer Serie MHYZ2

Signalgebermontage Uberstand des Signalgebers von der Gehéuseseite

— - -

Um den Signalgeber zu befestigen, flihren Sie ihn in die Signalgebernut des Entnehmen Sie aus untenstehender Tabelle den Uberstand des Signalgebers
Greifers in der in der Abbildung dargestellten Richtung ein. von der Gehduseseite. Benutzen Sie die Tabelle als Richtlinie fir die Montage.
Nach Ausrichten in der Montageposition ziehen Sie die mitgelieferte Signal- ) i ) ) ) ) )
geberbefestigungsschraube mit einem Feinschraubendreher fest. Anmerkung) Die Ausfiihrungen mit 2-farbiger Anzeige und vertikalem Eingang

ragen in Richtung des Anschlusskabeleingangs hervor.

Feinschraubendreher b ccmmon —

L

05 bis 06

Signalgeberbefestigungs- Bei Verwendung des Signalgebermodells D-M9N.

schraube
M2.5 X 4¢

Signalgeber

Anmerkung) Verwenden Sie einen Feinschraubendreher mit einem Griffdurchmesser
von 5 bis 6 mm um die Signalgeberbefestigungsschraube festzuziehen.
Das Anzugsmoment betragt ca. 0.05 bis 0.1 Nm.
Dies wird in der Regel erreicht, wenn man die Schraube um 90° weiter anzieht,
sobald ein leichter Widerstand spurbar ist.

«Siehe S.2.11-7 fiir Detailinformationen zu "Elektronische Signalgeber/

Anschlussmethode und Anschlussbeispiele".
o s
_ B a a L
Signalgeber-Hysterese
Die Signalgeber weisen eine Hysterese ahnlich wie Mikroschalter auf. Bei Verwendung des Signalgebermodells D-M9BA.
Bitte benutzen Sie die folgende Tabelle als Richtlinie, wenn Sie die
Signalgeberpositionen einstellen. Max. Uberstand des Signalgebers von der Gehuseseite: (L) Einheit: (mm)
I I Signalgeber- Uberstand
— — modell - -
F A axial vertikal
8 ¢ | Reset-Position -8 ) Grec:fe”r- D-M9N [D-M9B |D-M9BA|D-MINW |D-MINV [D-M9IBV | D-MINWV
(AUS) moael
ol — — — — — — —
it ® MHY2-10D 2~ f - === === o oo e fem e e e oo ek o
" | — S 3 8 13 6 1 1 8
A4 ¥ ;:]___, o) _ — —_ — — — —
=== MHY2-16D--r------F----- -2~ -—-"1""""""1~""""[~ 2"
S 3 8 13 7 1 1 8
etriebsposition (EIN (0] — — — — — — —
positon (BT MHY2-20D -t -~~~ ool m T T T T T
Betriebs- ™ S - 5 10 4 - - 5
position (EIN) Reset-Position o| — - - - - — -
[ aus) e Y N N O N S
D-MIONW(V) D-M9BA
Bmgg&/g Leuchtet rot,| Leuchtet griin, | Leuchtet rot, | Leuchtet griin,
wenn EIN  |wenn EIN wenn EIN  |wenn EIN
MHY2 |godse]  2° 2 4° 2° 3
0D [ 4 & 7 & 5°
MHY2 | gesideem|  2° 2 4 2 2
16D | 3 3 6° 3° 4
MHY2 | gecinossen|  2° 2° 3 2 2
-20D |Godna 3 3° 5° 3° 3
MHY2 |gesticssen 1 1° 3° 1° 2°
25D |foegee 2o 2 5° 2 3°
2.8-15
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