Pinza neumatica (2 dedos), apert. paralela
Mecanismo de guiado por cuna

Serie MHK2

012, 016, 020, 625

Resistente a cargas externas, proteccion antipolvo
para ambientes adversos
2 tipos de materiales de dedos 3 tipos de materiales de la proteccion antipolvo

Estandar: Acero al carbono Estandar: Cloropreno (CR) ---Negro

Opcional: Acero inoxidable Opcional: Silicona (Si) --- Blanco
Goma fluorada (FKM) ---Negro
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El mecanismo de guiado por cuna proporciona
Proteccion antipolvo para condiciones de

Mecanismo de guiado por cuia

®
. " S —
e o Pinzas neumaticas (2 dedos)
Orificios de posicionamiento
en la parte trasera

Posibilidad montaje detec. magnét.  (Repetibilidad de montaje)

Los detectores magnéticos quedan alojados
en un lado. Fécil manejo para la regulacion
y la instalacion.

Regulador de velocidad incorporado
para limitar la velocidad de los dedos

0 Posibilidad de regular la velocidad
s de cierre de los dedos.

Alta rigidez

Debido al guiado mediante cufa
en los dedos se consigue una alta
rigidez.

Estructura de cuna

Esta estructura elimina las
vibraciones en los
dedos.

Alta precision
. Repetibilidad

0,01mm
Mejora del disefio /J/W; A\ A\

La proteccion antipolvo mejora
las prestaciones en ambientes
polvorientos o con salpicaduras
de liquidos y evita fugas de grasa
de la pinza.

2 tipos de materiales
de los dedos para
diferentes aplicaciones
Estandar: Acero al carbono

3 tipos de proteccion antipolvo Opcional: Acero inoxidable
disponibles para trabajar en

diferentes ambientes. o :
Esténdar: Cloropreno (CR) ---Negro Modelos de gran apertura tambiéen disponibles

Opcional: Silicona (Si) --Blanco Diametro |Carrera de apertura/de cierre (mm)

Goma fluorada (FKM) ---Negro S (mm) Carreralarga  [Carrera estandar
b 12 11 4
S ' 16 14 6
e 20 18 10
’ 25 22 14
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alta precision y rigidez.
trabajo adversas.

Diferentes posibilidades de montaje

Montaje axial Montaje vertical
h
Carga/descarga de b ' b
piezas de maquinas
herramienta ! '
( (Roscado en el cuerpo) (Roscado en el cuerpo)
I D

Montaje lateral

I :
Y
(Roscado en el cuerpo) (A través del cuerpo)

Intercambiable con MHQG2

Variaciones
Serie Modelo Diametro Apertura/cierre Opciones
(mm) carrera (mm)
R B Opcioén de dedo
MHK2-120] 12 4 Acero al carbono (Estandar),
Modelo estandar MHK2-160] 16 6 Acero inoxidable
serie MHK2 B Opcién proteccion antipolvo
MHK2-200] 20 10 Goma de cloropreno (Estandar)
< MHK2-250] 25 14 Goma fluorada
8 Silicona
S MHKL2-120] 12 11 W Detector magnético
= _ Estado sélido
% gﬂei?:llc\)nﬁlr(rirza larga | MHKL2-16J 16 14 D-MIN(V), D-M9B(V)
g MHKL2-2001 20 18 Resistente a salpicaduras
MHKL2-250] o5 20 (indicador 2 LED) D-M9BA

O
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Pinza neumatica de accionamiento por
cuna deslizante / Modelo de 2 dedos

Serie MHK2

012, 316, 520, 925

Forma de pedido

Modelo estandar MHK2-20/DI11|F |- M9B -

2
s MHKL 2 -[20[ D1 [F]-[M9B | |-

Numero de dedos I l—Ejecuciones
[ 2 [ 2dedos | especiales

Véase la pag. 2-145
para mas detalles.

Diametro e -
o N? detectores magnéticos
12 | 12mm
- 2 uds.
16 | 16 mm s Tud
20 | 20 mm .
25 | 25mm

e Detector magnético
- | Sin detector magnético (imén integrado)]

Actuacion ¢

D | Doble efecto
S | Simple efecto (normalmente abierto) e Material de la cubierta antipolvo
C | Simple efecto (normalmente cerrado) = Goma de cloropreno (CR)
F Goma fluorada (FKM)
Material del dedo e S Goma de silicona (Si)
- Acero al carbono
1 Acero inoxidable

Detectores magnéticos aplicables/Consulte mas informacion acerca de los detectores magnéticos en la "Guia de detectores magnéticos".

Funci ient c DA o GETGR Mpdelg de detector magnét!co Longitud del cable (m)*
Tipo | FUncionamiento| - Entrada |  LED ableado 9 Direccidn de entrada eléctrica| 0.5 | 1 | 3 | 5 | oM’ | Carga aplicable
especial eléctrica|indicador| ~ (salida) DC AC  |Perpendicular| En linea () |(M)[(L)[2) precateast
= 3 hilos (NPN) 5V, MINV M9N [ [ 2K _JKC) O Cirwito IC
‘z — 3 hilos (PNP) 12V M9PV M9P [ J [ 2K _JKC) O
é 2 hilos 12V M9BV M9B [ J ® 0|0 ©) —
§ Indicador .Salida ) 3 h?IOS (NPN) 5V, MONWV | MONW [ ® 0| O O Cireuito 1| Relé
'f—é (Indicador de 2 colores) directa a Si 3 hilos (PNP) | 24 V 12V - MOPWV | MOPW L ® e 0 o PLC ’
g cable 2 hilos 12V M9BWV | M9BW [ J ® 0| O ©) —
£ ] 3 hilos (NPN) 5V, MONAV** | MONA**| O [O|e@]0o O -
g |Necisonte al agua 3 hilos (PNP) 12V MOPAV | MOPA™* | O |o|e|o| o |oielC
5 | Indoadorde 2colores 2 hilos 12V M9BAV |MOBA™ | O |O|e@|0| O —

=x Los detectores resistentes al agua se pueden montar en los modelos estandar pero, en ese caso, SMC no puede garantizar la resistencia al agua de los cilindros.

x Simbolos de longitud de cable: 0.5 m «--eeveevee — (Ejemplo) MONW = Los detectores magnéticos marcados con un "O" se fabrican bajo demanda.
-+ M (Ejemplo) MONWM
L (Ejemplo) MONWL

Bm ceeeeenees Z (Ejemplo) MONWZ

Nota) si se usa el modelo con indicador en 2 colores, realice el ajuste de forma que el indicador se ilumine en rojo para garantizar la deteccién en la
posiciéon adecuada de la pinza neumatica.

O
:
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Pinza neumatica de accionamiento por cuia deslizante/ .
Modelo de 2 dedos Serie MH K2

Especificaciones
Fluido Aire
Doble efecto 0.1 2 0.6 MPa
Presin de Simpl Normalmente abierta
e trabajo imple 0.25 2 0.6 MPa
- efecto | Normalmente cerrada
:J - Temperatura ambiente y de fluido —-10a 60°C
Repetitividad +0.01 mm
Lubricacién No necesaria
Actuacion Doble efecto/Simple efecto
Simbol Detector magnético (opcional) Nota) Detector magnético de estado sdlido (3 hilos, 2 hilos)
imbolo
Nota) Consulte mas informacion acerca de los detectores magnéticos en la "Guia de detectores
Doble efecto: Amarre interno  Doble efecto: Amarre externo magnéticos".
mam | - .
[— " [ °C Opcién
ﬁgﬂ:ﬁgﬁg éerrada: ﬁgpﬂgﬁgﬁg /abierta: Material del dedo Acero al carbono (estandar), acero inoxidable
Amarre interno Amarre externo Material de la cubierta antipolvo| Goma de cloropreno (CR) (estandar), goma fluorada (FKM), goma de silicona (Si)
Ve | [
i Modelo
| 1 Serie MHK2/Modelo estandar
1
‘ [ " Frecuiencia max| ,Nota) | Carrera e apertura/| Anchura | Anchura
{ | i ” Didmetro . Fuerza efectiva de a de ap de cierre |de apertura| Peso
B Actuacion Modelo de trabajo agarre por dedo cierre (mm) p
i ! (mm) (c.p-m) ¢ & Lo-L1 (TT) (Trzn) ©
o|:[o olj||©° MHK2-12DC]| 12 Agarre externo: 15 4 9 |13 |75
[ ‘ Agarre interno: 16
— — e)
! 5 Agarre externo: 31
‘ | l W 8 MHK2-16D0| 16 A e 0 6 146 | 206 |113
! © g Agarre externo: 46
i ‘ iy ‘ 9 e 20 Agarre interno: 56 10 16 26 1235
I I I I D
Ll . H Agarre externo: 80
MHK2-25D] 25 Agarre interno: 86 14 19 33 440
L1 P MHK2-12S[] 12 120 9 4 9 13 76
L2 é MHK2-16S[] 16 23 6 14.6 20.6 |114
Serie MHK?2 % g% MHK2-20SCI| 20 34 10 16 26 |237
L |55
. 5} b4 MHK2-25S[] 25 58 14 19 33 443
Serie MHKL2 o ©
g— ° MHK2-12CI 12 12 4 9 13 76
~— ® 'é MHK2-16CCI| 16 25 6 14.6 | 20.6 |115
".;mser"d Ejecuciones especiales: Especificaciones individuales S| MHK2-20C| 20 44 10 16 26 |237
(Consulte las pags. 2-159 a 2-161 para mas detalles.) g & |MHK2-25c01| 25 73 14 19 33 |a43
Simbolo Caracteristicas/Descripcion .
-X39 | Con boguilla de engrase Serie MHKL2/Modelo de carrera larga
-X41 | Ranura para detector magnético (Modelo de ambos lados) Di&metro| Frecuenciamax Nota) | Carrerade | Anchura | Anchura
! ; . i P
Actuacion Modelo | Tamafio| detrabajo dngg;Zr?ee;gftg?do aperturalcierre (mm de(r%'ren’)’e e ?r?‘fn’}“ra (e;s)o
- (mm) | (epm) (N) o L1 L2
Mad® i i i Y Agarre externo: 14
order | Ejecuciones especiales MHKL2-12DC1 | 12 Agarre interno: 16 11 9 20 [104
2 Agarre externo: 27
Simbolo Caracteristicas/Descripcion % el 16 Agarre interno: 30 14 14.6 | 286 |164
-X4 | Resistencia al calor (100°C) o MHKL2-20DC1| 20 ﬁgggg %’;L‘i;”(;’f;; 18 16 34 312
-X5 | Junta de goma fluorada o 9 :
—— - — a Agarre externo: 79
-X7 | Direccion de cierre, asistido por muelle MHKL2-25DC1| 25 Agarre interno: 90 22 19 41 |562
-X12 Di.rec.cié? de apertura, asistido por muelle o |MHKL2-1200| 12 90 9 11 9 20 |105
=X50 | Sin imén § | MHKL2-160| 16 17 14 14.6 | 28.6 |165
-X53 | Junta de EPDM / grasa fluorada s
2 ES MHKL2-20S[] 20 32 18 16 34 314
-X63 | Grasa fluorada 8 |23
-X64 | Dedo: Montaje con taladros roscados laterales o et s 53 22 19 41 |565
-X65 | Dedo: Montaje con taladros pasantes g |, MHKL2-12C01| 12 11 " 9 20 105
-X77A | Adhesion de cubierta antipolvo [ é MHKL2-16CC1| 16 22 14 14.6 | 28.6 |166
-X77B | Adnesion de cubierta antipolvo (Pieza de dedo tnicamente) gg MHKL2-20CCI| 20 40 18 16 34 (314
-X78A | Calafateo de cubierta antipolvo 2 8| MHKL2-25CC1| 25 63 22 19 41 |565
-X78B | Calafateo de cublerta am‘powo (Pleza de dedo umcameme) Nota) gg prlesic’}n de alimenltacién esg_ai calclL:JIada en 0.5 MI‘:’ja, cuando elspuntlo dfe agarre L els 20 mm. a
i i i 1 t rto: t 5n; Si t t :
-X79 | Grasa para equipo de procesamiento de alimentos, grasa fluorada i ?nfecrr?a“gggg anenie ablerto: Ferza externa de sujecion; Simple etecto normaimente cerrado
=X79A | Grasa para equipo de procesamiemo de alimentos Véase "Fuerza efectiva de amarre" para la fuerza de amarre para cada posicién de amarre de las

pags. 56%-j5@C 2_1 45



Serie MHK2

Construccion

Dedos abiertos

Doble efecto

|
&

Normalmente abierto

Simple efecto

’

« Pida 2 piezas por cada unidad de dedo.

Repuesto/Ref. tubo de grasa:

2-146

MH-GO01 (30 g)

O
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Dedos cerrados Normalmente cerrada
% l
i WM 2
7, 4
N FJ N
i i LA
= O ELE
[ o [
Lista de componentes 4 13
N° Descripcion Material Nota Ne Descripcion Material Nota
1 Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado duro 8 | Conjunto de tornillo de regulacion
2 Embolo Aleacion de aluminio Anodizado duro 9 | Muelle N.A. Alambre de acero
3 Leva Acero al carbono | Tratamiento térmico, tratamiento especial 10 | Enchufe Latén Niguelado electroliticamente
4 Ded Acero al carbono | Tratamiento térmico, tratamiento especial 11 | Filtro de escape Latén Niquelado electroliticamente
edo
Acero inoxidable 304 Opcién 12 | Muelle N.C. Alambre de acero
5 Tapon Aleacion de aluminio Anodizado duro 13 | Conjunto de tapén Latén Niquelado electroliticamente
6 Tornillo del émbolo | Acero inoxidable 14 | Conexion escape A Laton Niguelado electroliticamente
Imén de caucho Goma sintética 15 | Anillo de retencion tipo C| Acero al carbono Niquelado
Piezas de repuestos de MHK2
Descripcion MHK2-120J MHK2-160] MHK2-200] MHK2-25[] | Piezas principales
Juego de juntas MHK12-PS MHK16-PS MHK20-PS | MHK25-PS (CWEE)
Conjunto del émbolo MHK-A1201 MHK-A1601 MHK-A2001 | MHK-A2501 @@
Leva P3318103 P3318203 P3318303 P3318403 ®
Dedo S |Aceroal carbono] P3318104 P3318204 P3318304 P3318404 @
Z |Aceroinoxidable| P3318104-1 P3318204-1 P3318304-1 P3318404-1
Conjunto de tornillo de regulacion MHK-A1206 ®
. ®| CR MHK2-J12 MHK2-J16 MHK2-J20 MHK2-J25
g:t?;'l‘:o S| FKM | MHK2J12F | MHK2-J16F | MHK2-J20F | MHK2-J25F bl
=| Si MHK2-J12S MHK2-J16S MHK2-J20S | MHK2-J25S
« Pida 2 piezas por cada unidad de dedo.
Repuesto/Ref. tubo de grasa: MH-GO01 (30 g)
Piezas de repuestos de MHKL2
Descripcion MHKL2-1200 MHKL2-161 MHKL2-20] MHKL2-25[1 Piezas principales
Juego de juntas MHK12-PS MHK16-PS MHK20-PS MHK25-PS (BWEE)
Conjunto del émbolo MHK-A1201 MHK-A1601 MHK-A2001 MHK-A2501 @D
Leva P3318111 P3318211 P3318311 P3318411 ®
Dedo 2 |Aceroal carbono| P3318112 P3318212 P3318312 P3318412 @
= |Aceroinovidable| P3318112-1 P3318212-1 P3318312-1 P3318412-1 -
Conjunto de tornillo de regulacion MHK-A1206 ®
Cubiert s| CR MHKL2-J12 MHKL2-J16 MHKL2-J20 MHKL2-J25
a:tirl)il\fo % FKM MHKL2-J12F | MHKL2-J16F | MHKL2-J20F | MHKL2-J25F @
=| Si MHKL2-J12S | MHKL2-J16S | MHKL2-J20S | MHKL2-J25S



Pinzas neumaticas (2 dedos A
mecanismo de guiado por cSnﬁa ) Sel'le MHK2

Ejemplo de seleccion del modelo

Procedimientos

CCondiciones de trabaj(»(Modelos posibles segin longitud pieza»( Célculo fuerza de prension »( Seleccion del modelo adecuado )

Pieza a manipular: | Didmetro de la pieza: debido a las dimensiones de la —
Didmetro X longitud barra pieza, se elijen pinzas con méas de 28mm de apertura.
cilindrica 228 X 35mm MHK2-25D MHKL2-20D prensicn externa
MHKL2-16D _ | [ |
MHKL2-20D < T T~_Presion 0.6MPa
MHKL2-25D S 50 ~__ [~
S M gop=——f—= 0.5MPa| |
- - s \\-\’ 0.4MPa
’ Peso pieza a manipular: 0,17 kg H Seleccién de una pinza neumatica en p—- | © 30 \\\I\O gy
funcién de la masa de la pieza g 20— -
p S e
« Aunque las condiciones varian en funcién de la forma de T 0.2MPa
la pieza y del coeficiente de friccién entre los 0 ‘
’ Método de prensién: P. externaH acoplamientos y la pieza, seleccione un modelo que 20 40 60 80
pueda proporcionar una fuerza de amarre 10 a 20 veces i
superior al peso de la pieza, como minimo. Punto de prension L (mm)

« Si durante el movimiento se producen fuertes

aceleraciones, deceleraciones o impactos, sera necesario @ Cuando se selecciona MHKL2-20D,
prever un margen suplementario de seguridad. la fuerza de prension para
Ej.) Para que la fuerza de amarre sea al menos 20 veces L=40mm y presién 0.5MPa
mayor que el peso de la pieza: de 41 N :
Fuerza de amarre requerida = 0.17 kg x 20 x 9.8 m/s2 €sice ; >
~33N @®La fuerza de prension es 24,5

veces mayor que el peso de la
— | pieza a manipular segun la guia de
’Punto de prensién 40mm | que la fuerza de prensién deberia

ser 20 veces mayor.

’ Presion de trabajo: 0.5MPa} e
Punto de prension
P. externa
Serie MHK Serie MHKL Serie MHK Serie MHKL
7wy _ mﬂ T~ _¥_
T II —t J{ T ] — =
o e Y L mf s S &
AT o
Punto de Punto de Punto de LA
prension L, prension L prension L Punto de
. prension L
[ © I I & I
— & o
© Py
I L4 © )
— % ¥ =¥
L: Distancia al punto de prensién
H: Distancia de voladizo
* Los puntos de amarre debe elegirse en funcion de la pieza y de la presién de trabajo. La distancia al punto de
amarre L y la distancia de voladizo H deben estar dentro de los limites marcados en las siguientes graficas.
e Cuando la distancia del punto de amarre es muy larga, el acoplamiento de los dedos aplica una carga
excesiva sobre la seccion deslizante de los dedos, causando asi un juego excesivo de los dedos y un posible
fallo prematuro.
Limite del punto de prension
MHK2-121 MHK2-16 MHK2-20] MHK2-250]
MHKL2-12] MHKL2-16] MHKL2-20C] MHKL2-250]
g 60 € 60 E 100 = 120
£ s\ £ s = o\ £ 100N
T L. T Yﬁ T N T
o \ \ Ve o 'S o o \ \
N AN R 40 & XN S ORI \¢
K e ko) \ o T 0N 5 3
« \ <) o 30 A <) «© © \ \ G
o 30N N, % o 23y s < N S 60N 2
; AN : Conde R 5 40 :
uzoo%%v 3 20 <;’.’@,% N o 3 40—N
3 K N\ g ) NN 3 20 8 20
c 10 N c 10 70, \ \ c e
g LR AN\ 2
2 B 9 NCIN k7] 3 o
o 10 20 30 40 50 60 a 10 20 30 40 50 60 o 20 40 60 80 100 o 20 40 60 80 100 120
Punto de prensién L (mm) Punto de prension L (mm) Punto de prensién L (mm) Punto de prension L (mm)

Nota) La distancia al punto de prensién L del modelo con simple efecto se acorta al final cuando se contrae el muelle.
Use las pinzas neumaticas dentro de la linea de fuerza de prensién mostrada para cada presion en el gréfico de la fuerza efectiva de prension.
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Serie MHK2

Fuerza efectiva de prension: Serie MHK2 doble efecto

@ Indicacion de la fuerza efectiva de prension
La fuerza efectiva de amarre mostrada en las
gréficas de la derecha se expresa como F,
que es el empuje de un dedo, esta
especificada cuando los dedos y los acopla-
mientos estan en contacto con la pieza como
se muestra en la figura a continuacion.

Prensién externa Prensién interna

Serie MHK2 Serie MHK2
[ 1 (1
@ @
% =3
ol ¥ L v
L L
2-148

|

Prension externa

|

MHK2-12D
2 ||
0 \F’resién 0.6MPa
= ~ ‘
5 15 0.5MPa
%) ~
o T~
s [~L_0.4MPa
N ~——__ 0.3MPa
N —
g — —
T 5 —
0.2MP3
0

10 20 30 40 50

Punto de prensién L(mm)

MKH2-16D
50
=3 ~_ Pressure 0.6MPa
= 40 t
5 N~ ‘
° |
2 [~_0.5MPa
S ~
o
\
3 2 [~ 0.4MPa
© T
N —
g _ \\0.31E'a
w10 [ —
0.2MPa
0 |
10 20 30 40 50 60
Punto de prensién L(mm)
MHK2-20D
60
= \\Presién 0.6MPa
c 50 ~
il N
|7
é 40 0.5MPa
a \
s 30
©
g e
S 20 0.3MPa
g \\
10 0.2MPa
0
20 40 60 80
Punto de prensién L(mm)
MHK2-25D
100 \\ % %
— Presion 0.6MPa
=
< 80 I~
o
2 ~_ | T~_os5mPa
g 60 ~ .}
> 0.4MPa
g w0 B =
g — ~~—1_0.3MPa
8 —
T 90 ———
0.2MPa
0 |

20 40 60 80 100

Punto de prensién L(mm)

O
:

|

Prension interna

MHK2-12D
25

z

T " Presién 0.6MPa

5 20 Ny N

(%2}

5 . [~~__0.5MPa

o

% \\

o ~ [~_0.4MPa

N 10 ~—_

(4]

3 — | TT—03wpa
5

0.2MPa

0 |

10 20 30 40 50

Punto de prension L(mm)

MHK2-16D
50
\\
= Presion 0.6MPa
b=
< 4 ~ i
ke
E ™~{_o.5MPa
S \\
o
3 ~ [~.0.4MPa
g 20 I~ 03'\;"’
N .3MPa
e e
L 10 =
0.2MPa
o |
10 20 30 40 50 60
Punto de prensién L(mm)
MHK2-20D
80
= 70
< Presién 0.6MPa
S5 60 \\ f
Q 50 \ \ ‘
o —~— 0.5MPa
o 40
A ~~—0.4MPa
N [
S ol — R
[y —
10 0.2MPa
0 20 40 60 80
Punto de prensién L(mm)
MHK2-25D
120
T
< Presion 0.6MPa
< T
[ —~ \
o 60 e S B
e
8 \\\\ | 04MPa
N 40 0.3MPa
g — ]
[ing 20 \\:[
0.2MPa
0 |

20 40 60 80 100

Punto de prension L(mm)




Pinzas neumaticas (2 dedos A
mecanismo de guiado por cElﬁa ) Sel'le MHK2

Fuerza efectiva de prension: Serie MHKL2 doble efecto

@ Indicacion de la fuerza efectiva de prension
La fuerza efectiva de amarre mostrada en las

graficas de la derecha se expresa como F, l Prension externa l l Prension interna
que es el empuje de un dedo, esta
especificada cuando los dedos y los acopla- MHKL2-12D MHKL2-12D
mientos estan en contacto con la pieza como [ [ [
se muestra en la figura a continuacion. 20 \\Presién 0.6MPa 25
z ~ ‘ z 20 “_Presion 0.6MPa
5 15 < 5 ~
° 0.5MPa ° ~
o o 9] T~ S 15— 0.5MPa
= = 10— 0.4MPa 2 I~
3 I e =L ™~ o4
© ©
g — \o\:il\llF;a g — \\ 0.3MPa
g 5 — c — —
F F 5 —
0.2M‘Pa 0.2|VTPa
0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50
Punto de prensién L(mm) Punto de prensién L(mm)
Prension externa Prension interna
Serie MHKL2 Serie MHKL2 MHKL2-16D MHKL2-16D
50 50
¥ ¥ 2 40 2 40
S = 5 5 \Presmn 0.6MPa
v v 2 T T~Presién 0.6MPa 2 ~N— |
o 30 f o 30 !
L L & ~—~—~—_|0.5MPa & ~ [T S5MPa
> ——»] o) ~ ™~ ] i
° T © ~_0.4MPa
I 20 — | \0.4H{IPa 9 20 —— f
E ———1__03WPa 5 — | TT03mPa
A e == = | c —
10 1 10
0.2MPa 0.2MPa
0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60
Punto de prensién L(mm) Punto de prensién L(mm)
MHKL2-20D MHKL2-20D
80
60 T
. ° \wesién 0.6MPa = 70 L
c < 60
2 \\ ‘ 2 ~ Presion 0.6MPa
S 40— 0.5MPa g 50 f
a ~— 5 40 —~— 0.5MPa
[0} — (0]
g 30 — | ~0:4MPa S ~ [~—10.4MPa
g ——_0.3MPa g 90
o 20 — ] ] ) — I 0.3MPa
z ——1__0.2MPa z 20 —|
10
10 0.2MPa
0 0 |
20 40 60 80 20 40 60 80
Punto de prensién L(mm) Punto de prensién L(mm)
MHKL2-25D MHKL2-25D
100 \\ 1200
z 8 _Presion 0.6MPa z 100
s N~ | 5 ~ Presion 0.6MPa
@ —~ I~ 0.5MPa 2 g [~ \\ l
o 60 ~ o ~ \o.smpa
o —~ ~~0.4MPa o 60
[0} .
] —~—— = ° — ~~_0.4MPa
T 40 @‘Pzﬁ @ ) — il
@ T s 40— ——
—
2 . | _0.2MPa : e
0 0.2I\1IPa
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Punto de prensién L(mm) Punto de prensién L(mm)

O
3
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Serie MHK2

Fuerza efectiva de prension: Serie MHK2 simple efecto

elndicacion de la fuerza efectiva de prension

La fuerza efectiva de amarre mostrada en las P - 7 t P ion int
gréficas de la derecha se expresa como F, l rension externa l l rension interna
que es el empuje de un dedo, esta
especificada cuando los dedos y los acopla- MHK2-12S MHK2-12C
mientos estan en contacto con la pieza como 20
se muestra en la figura a continuacion.
z s z \\ -
C [~ Presion 0.6MPa c 15 FEE (W1, [
he] i) ~
e 9 2 ~ 2 ‘
| L, g 10 T o I~ 0.5MPa
L S O.SMTa S 10 |
o) [0) B [
° ~ ° I
g T 0.4uPa 5 | [T0a4wea
g ST T 5 — .
F— F [y ———T— 0.3MPa s 0.3MPa
Nota) En el caso del modelo con 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50
simple efecto, el valor de la
fuerza estéa dado para la mitad Punto de prensién L(mm) Punto de prensién L(mm)
del recorrido de los dedos.
MHK2-16S MHK2-16C
Prension externa Prensién interna 40 40
Serie MHK2 Serie MHK2 <
z ~ z ™ Presion 0.6MPa
! L c 30 Presién 0.6MPa c 30 = ‘
© @ :g - ;g \ ‘
= I i 2 I~ g ™~ 0.5MPa
g ™~ 0.5MPa g
© - I © v S 5 - S o0 —
— — 3 T 3 [—r0.4MPa
e ~0.4MPa o
L L N - N i
z 10 0.3MPa 2 10 -
0 0
10 20 30 40 50 60 10 20 30 40 50 60
@ Precauciones cuando se usa el modelo de simple efecto: Punto de prension L(mm) Punto de prension L(mm)
Si se aplica al dedo un momento como el mostrado
abajo, puede ser incapaz de retraerse por la fuerza MHK2-20S MHK2-20C
del muelle solamente. Por este motivo, asegurese de 80
el momento externo sea inferior al momento 60
admisible que se indica en la tabla siguiente. = = 70
Momento admisible S 50 ~ s 60
Momento admisible 2 4 P~ 2 50 ~ Presion 0.6MPa -
Modelo o ~— Presién 0.6MPa o —~
N o o 40 0.5MPa
[0} = 0] 0.
MHK2-12S, C 0.05 s 30 0.5MPa S — |
g — ‘ g 30 ~~0.4MPa
MHK2-16S, C 0.12 o — 0.4MPa R E— :
MHK2-20S, C 0.25 £ 0 [ T——0.3WPa T L0.3MPa
MHK2-25S, C 0.49 10
0
. 20 40 60 80 0 20 40 60 80
M: Momento admisible
(M =WL) Punto de prensién L(mm) Punto de prensién L(mm)
w
) ' MHK2-25S MHK2-25C
==
@4 100 100 \
z z
L S 80 \\ 5 80 \\ Presion 0.6MPa
2 60 ™~~Presién 0.6MPa 2 60 ‘
[} [}
= I [ = 0.5MPa
Iy [———0.5MPa = T~
° — © ™~ amPa
g 40 ~04NPa g 40 -
N —_ N
s ———T—0.3MPa g [~~0.3MPa
T o9 w20
0 0
20 40 60 80 100 20 40 60 80 100
Punto de prensién L(mm) Punto de prensién L(mm)
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Pinzas neumaticas (2 dedos)
mecanismo de guiado por cufa

Fuerza efectiva de prension: Serie MHLK2 simple efecto

Serie MHK2

@ Indicacion de la fuerza efectiva de prension
La fuerza efectiva de amarre mostrada en las
gréficas de la derecha se expresa como F,
que es el empuje de un dedo, esta
especificada cuando los dedos y los acopla-
mientos estan en contacto con la pieza como
se muestra en la figura a continuacion.

F F

Nota) En el modelo de efecto simple,
el valor de la fuerza esta
dada para la mitad del
recorrido de los dedos.

Prension externa Prensién interna

Serie MHKL2 Serie MHKL2
Il Il
@ i
= 3
ThTH Il v I v
L L

@ Precauciones cuando se usa el modelo de simple efecto:

Si se aplica al dedo un momento como el mostrado
abajo, puede ser incapaz de retraerse por la fuerza del
muelle solamente. Por este motivo, asegurese de que
el momento externo sea inferior al momento admisible
que se indica en la tabla siguiente.

Momento admisible

Modelo Momento admisible
Nm
MHKL2-12S, C 0.05
MHKL2-16S, C 0.12
MHKL2-20S, C 0.25
MHKL2-25S, C 0.49
M: Momento admisible
(M=WL)
w
@
- wﬁ) M
o
L

| Prension externa

| Prension interna

MHKL2-12S MHKL2-12C
z Z 20
:5 15 ~ 25
2 ™ Presién 0.6MPa 2 45
(< () [~~Presi6n 0.6MPa
o 10 Y \
(0] T [ ~—
s - 0.5MPa o ——0.5MPa
© 0
g | o |
3 ~~0.4MPa 2 ——0.4MPa
L 5 - I 5=
——T—0.3MPa ——0.3MPa
0 ‘ 0
10 20 30 40 50 10 20 30 40 50
Punto de prensién L(mm) Punto de prension L(mm)
MHKL2-16S MHKL2-16C
40 40
=3 z
5 s <
® 30 ® 30 Presion 0.6MPa
[0 [
IS ~ s ~
@ [~~Presion 0.6MPa @ T~~~ s‘Mpa
o 20 ! T 20 S
N I N
g _| Toswea 5 [~0.4MPa
s N g =L M
10 ==— T 10 0.3MPa
——0.3MPa
0 0
10 20 30 40 50 60 10 20 30 40 50 60
Punto de prensién L(mm) Punto de prensién L(mm)
MHKL2-20S MHKL2-20C
80
= 60 =
=3 £ 70
c \C
:% 50 -§ 60
S 4oL~ & 50
o .z
Presién 0.6MPa ® Presién 0.6MPa
A B | g ?
~ N ~
§ — ] 0.5MPa E a0 0.5MPe:
20 0.4MPa e [ [—0.4MPa
o —————0.3mPa ———0.3MPa
10
0 0
20 40 60 80 20 40 60 80
Punto de prensién L(mm) Punto de prension L(mm)
MHKL2-25S MHKL2-25C
00 = 100
2 z
c S
:g 80 ‘@ 80
g — g ~ ™ Presi6n 0.6MPa
o 60 ¥ — 3 60 | *
3 Presion 0.6MPa g — \(; 5MPa{
¥ T T—dswPal g — T
40 1 S 40 0.4MPa
T [—0.4MPa = B e
B e S —0.3MPa
20 0.3MPa—— 20
0 0
20 40 60 80 100 20 40 60 80 100
Punto de prensién L(mm) Punto de prensién L(mm)

O
3

2-151




Serie MHK2

Dimensiones

MHK2-12[1 /Modelo apertura normal

+0.043

@13H9 "o prof. 1,5

3H9 o

~ <
) o
1% e d £
" op—®
og 4 7 L
M3 X 0.5 (Conexion apertura dedos) 17.5

4 X M3 X 0.5 pasante

(Rosca para montaje de adaptadores)

M3 X 0.5 (Conexién dedos cerrados)

Regulador de velocidad para los dedos

+0.025 pl’Of. 3

2 X M3 X 0.5 prof. rosca 6
(Rosca para montaje)

=
© =S

AR HH -2
@ R e

H I

S

o

o03H9 *0 % prof. 3 °
13
|

20 0.05

Nota) Para simple efecto,

se usa la conexiéon como

un respiradero.

El tornillo de regulacién
para velocidad del dedo se

utiliza como tapén.

4 X M4 X 0.7 prof. rosca 8 (Rosca para montaje)

cﬁ / Diémetro orificio inferior 3,4 pasante (Orificio de montaje )
= | 2= Dimensiones de la ranura de
— Qll © - sam
. o R montaje del detector magnético
ol o5 i © - - - - -
Qo ¥ ( )
% % 22 1 Ranuras para montaje de detectores
2 = 1 ..
2 &8 5 31 (2 posiciones )no_ - r
63 = >
# eg
[Ef - P _ m# u
2 X M3 X 0.5 prof. rosca 4 15 2.3 |
(Rosca para montaje)

MHKL2-12[] /Modelo de gran apertura

4 X M3 X 0.5 pasante (Rosca para montaje de adaptadores)

213H9 *3%*®prof. 1,5

3H9 *8"’25 prof. 3

M3 X 0.5 (Conexion dedos cerrados)
Regulador de velocidad para los dedos

s

)]

L

4

M3 X 0.5 (Conexién apertura dedos)

2 X M3 X 0.5 prof. rosca 6

(Rosca para montaje)

43
41.6
20

o3H9 +8'025 prof. 3

Nota) Para simple efecto,

[

4 =t
i ¥V
kN
e

S
=]
o

13

|
20 0.05

se usa la conexiéon como

un respiradero.

El tornillo de regulacién
para velocidad del dedo se

utiliza como tapén.
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L

|

21

4 X M4 X 0.7 prof. rosca 8 (Rosca para montaje)

e g Diametro orificio inferior 3,4 pasante (Orificio de montaje )
] [ & Dimensiones de la ranura de
[ e S e ol of montaje del detector magnético
- af @ ~ ~ _ = =
r == ( N
o o 9 !
';; oo W
N g 26 ! Ranuras para montaje de detectores
= o
8| £ 2 osici
2 & 15 36 (2 posiciones ) ,“_D' o é
57 =
76 S
i
_ A 2.3 I
@Eﬂ ot
b \ j
2 X M3 X 0.5 prof. rosca 5 20 ~—- - - -

(Rosca para montaje)

O



Pinzas neumaticas (2 dedos)
mecanismo de guiado por cufa

Serie MHK2

MHK2-160/Modelo apertura normal

4 X M3 X 0.5 pasante (Rosca para montaje de adaptadores)

M5 X 0.8 (Conexion dedos cerrados)

Regulador de velocidad para los dedos

13
ot

.

M5 X 0.8 (Conexién apertura dedos)

-0.05

3H9 +8'025 prof. 3

2 X M4 X 0.7 prof. rosca 8

4 X' M4 X 0.7 prof. rosca 8 (Rosca para montaje
@17H9 59 prof. 1,5 P ( d Je)

= Orificio inferior 3,4 pasante (Orificio de montaje )
(Rosca para montaje) e . .
/ p © 1 - Dimensiones de la ranura de
ol o o BN T of = |8 o Mmontaje del detector magnético
~| < ~ = -+ I S - - - -
o E:K‘/6 ] — N & ( N
f N Yo 3 — a4 ¥ Ranuras para montaje de detectores
S g. § 245 (2 posiciones )
(9] N ©
03H9 *8%° prof. 3 15 - o 8 15 33 3 5o
23.6 0.05 2 67.3 Y %N
=8 )
59
w_
Nota) Para simple efecto ¢
’ — — + <
se usa la conexion como oo .3 “i 2.3
un respiradero. \ j
El tornillo de regulacién 2 X M4 X 0.7 prof. rosca 4/ 16 ~—- - - -
para velocidad del dedo se

(Rosca para montaje)

utiliza como tapén.

MHKL2-161 /Modelo de gran apertura

4 X M3 X 0.5 pasante (Rosca para montaje de adaptadores)

M5 X 0.8 (Conexion dedos cerrados)

Regulador de velocidad para los dedos

@) rd
b ?‘ﬂ :J mi
. 4 op—81—"
oo 4 7
© 7
M5 X 0.8 (Conexion apertura dedos) 22.5
3H9 *0%° prof. 3
o17H9 0°* prof. 1,5 2 X M4 X 0.7 prof. rosca 8 4 X M4 X 0.7 prof. rosca 8 (Rosca para montaje)
(Rosca para montaje) °5 Conexidn inferior 83,4 pasante (Orificio de montaje )
0 - .
] Dimensiones de la ranura de
T — ] - P4 . P
TS [T P a— montaje del detector magnético
o ¥ o o | o | — < < p z - = =
ol v o = - o
I3y L =Ty | .
94 \ ) Ranuras para montaje de detectores
8. %o oY ¥ ‘ (2 posiciones )
° o o 28 Qe ‘
+0.025 Y & ® ¥ 4
@3H9 o prof. 3 el 8 38.5 Y. mN
15 o £ 63 /
ot o o3 {
23.6 0.05 < © 83
Nota) Para simple efecto, ‘ A
se usa la conexién como

©

un respiradero. ¢ 2.3 |
El tornillo de regulacion j{I \ j
para velocidad del dedo se pi N N N

utiliza como tapon. 2 X M4 X 0.7 prof. rosca 5
(Rosca para montaje)

A

22

SvC

O
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Serie MHK2

Dimensiones

MHK2-20L1 /Modelo apertura normal

4 X M4 X 0.7 pasante

(Rosca para montaje de adaptadores)

M5 X 0.8 (Conexion dedos cerrados)

Regulador de velocidad para los dedos

\ @é
-0 |— By :‘.’I
. B ¢ 1 v
og .12 f
3 Llzs
0.030
4H9 *o™ prof. 4 M5 X 0.8 (Conexion apertura dedos) 21
021H9 "0 %% prof. 1,5 2 X M5 X 0.8 prof. de rosca 10 4 X M5 X 0.8 prof. de rosca 10 (Rosca para montaje)
(Rosca para montaje) oo Orificio inferior 4,3 pasante (Orificio de montaje )
0 @ I
¥4
; G — SR &
\ ) { ———
g o )2 - -1 89 0 .
IS R [E— Dimensiones de la ranura de
o4 < B N4 montaje del detector magnético
| g ';.C’ og ¥ - - - - TN
IS} o © 29 ( Ranuras para montaje de detectores !
+0.030 © 2| 8 —
24H9 "o prof. 4 18 2 5 E 21 40 \ (2 posiciones )
=4 o
27.6 0.05 84.8 0| Pl
|
Nota) Para simple efecto, & : >
se usa la conexion como O !
un respiradero. @ - - e P oe
El tornillo de regulacién A ¥
para velocidad del dedo se f
" . 2 X M5 X 0.8 prof. de rosca 8 /‘ ‘ I
utiliza como tapén. (Rosca para montaje) .20 |

MHKL2-201/Modelo de gran apertura

M5 X 0

4 X M4 X 0.7 pasante

(Rosca para montaje de adaptadores)

M5 X 0.8 (Conexién dedos cerrados)

Regulador de velocidad para los dedos

\ @47
OO |— —
© >—§{w
w0
o8| 5.2 : ‘
o e
.8 (Conexidn apertura dedos) 26,5

‘.\l
|15

4H9 *59% prof. 1,5

221H9 *3%%prof. 1,5

2 X M5 X 0.8 prof. de rosca 10
(Rosca para montaje)

4 X M5 X 0.8 prof. de rosca 10 (Rosca para montaje)

Orificio inferior 94,3 pasante (Orificio de montaje )

70
68

32

@4H9 5% prof. 4

Nota) Para simple efecto,

se usa la conexiéon como

un respiradero.

El tornillo de regulacién

para velocidad del dedo se

utiliza como tapén.
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(Rosca para montaje)

SMVC

O

Dimensiones de la ranura de

montaje del detector magnético

Ranuras para montaje de detectores

°s
° 1
o 3
¥
- f &
@k\ ) B =&
Sy 2 YT ge
3y —
P | =] ®
f a No| o3 L ¥
* S F e 32
© ol 8
18 - 8| E 20 445
27.6 0.05 g S 735 |
100
O
()
| O -
b
2 X M5 X 0.8 prof. de roscaB/ 24

(2 posiciones )

L0
|

—

N




Pinzas neumaticas (2 dedos A
mecanismo de guiado por cﬁﬁa ) Sel'le MHK2

MHK2-25[1 /Modelo apertura normal

4 X M5 X 0.8 pasante M5 X 0.8 (Conexién dedos cerrados)
(Rosca para montaje de adaptadores) Regulador de velocidad para los dedos
@
%o - g
@ (Y]
8 1
e 12
af & da
+0.030 23
4H9 o prof. 4 M5 X 0.8 (Conexion apertura dedos)
0.052
226H9 "o prof. 1,5 2 X M6 X 1 prof. rosca 12 .
Roscaparamontale)  ©5 4X M.6.X.1 prof. rosca 12 (Roslclalpara montgje)
o — Orificio inferior 5,1 pasante (Orificio de montaje )
0 T -l 7
- = © Dimensiones de la ranura de
<9 o = =1 o | mMontaje del detector magnéticc
NS T - - ™| O - - - - -
~ R 'J ,,,,,,,, 4:;* \
LN Ranuras para montaje de detectores
© P S - I N ! (2 posiciones )
[T 8 ‘8l o ¥ o \4
; S o 2 — 30 ﬂx !
0.030 Q o 8 26 47.2 © 3/: =
04H9'0" prof. 4 « =1 © - J
— | L2 o 102.7 R ‘
33.6 0.05 D ¢ @
Nota) Para simple efecto, o ‘ w
se usa la conexiéon como f |
un respiradero. % éa B R 2.3 j
El tornillo de regulacién f‘u \ _ _ _ B
para velocidad d’el dedo se 2 X M6 X 1 prof. rosca 10 ‘ o
utiliza como tapén. e

(Rosca para montaje)

MHKL2-25[1] /Modelo de carrera larga

4 X M5 X 0.8 pasante
(Rosca para montaje de garras)

M5 X 0.8 (Conexion dedos cerrados)
Regulador de velocidad para los dedos

prd
A\
Rl . - S
4 e 1 |12 ¢
o Lls
4H9 *3° prof. 4 ™! M5 X 0.8 (Conexion apertura dedos 30
026H9 "0°% prot. 1,5 2XMB X 1 prof. rosca 12
(Rosca para montaje) - 4 X M6 X 1 prof. 12 (Rosca para montaje)
o9 S
° . I Orificio inferior @5,1 pasante (Orificio de montaje )
A/ n
¥ & T - CJ.(/

84
81.6
40
It
I
17.5
t
4
N
I
I
36
56

o
. i

\

TW

@ @} al N N \V
= ol . _ ¥ Dimensiones de la ranura de
8 2l g 38 montaje del detector magnétic
24H9 "3 % prof. 4 22 2l £ 53.5 - - - p - \
33.6 0.05 © o5 88.5 {Ranuras para montaje de detectores ‘
121 (2 posiciones )

?
91 i &/o) i

Nota) Para simple efecto,

se usa la conexiéon como _
un respiradero. é §
El tornillo de regulacion —

para velocidad del dedo se 2 X M6 X 1 prof. rosca 10

utiliza como tapon. (Rosca para montaje)

1
]
22

|

'\
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serie MHK2/MHKL2
Ejemplos de instalacion de detectores
magnéticos y posiciones de montaje

Los detectores pueden instalarse de varias formas dependiendo del n° de detectores y de las posiciones a detectar.
1) Deteccién cuando la sujecion se realiza por el exterior de la pieza

Ei o de deteccié 1. Confirmacién de posicion de reinicio 2. Confirmacion se sujecion de la 3. Confirmacion de liberacién de la pieza
Iepolcelceieccon de los dedos pieza
L Dedos & I . & f Dedos & f
Posicion que Posicion de
completa- o completa-
hay que detectar sujecion de la —
mente ® oz ® mente ®
abiertos 1 o 1 cerrados 1
; ; El detector magnético se activa cuando El detector magnético se activa al Cuando la pieza no se ha sujetado
Funcionamiento los dedos vuelven a su posicion. (LED sostener la pieza. (funcionamiento anormal): El detector
del detector encendido) (LED encendido) magnético se activa (LED encendido)
:S | Un detector magnético
% + Se puede detectar una posicion, [ [ ) [ ]
E cualquiera entre (0, @y 3).
8 | Dos detectores .S | A ) ) —
g | magnéticos | 8
-S | = Sepueden detectar | S B - ® ®
£ | dos posiciones de =
S | 0,0y puede. § C [ J - [ ]
Paso 1) f Paso 1) f Paso 1) I
Como determinar la | Abra = @ Sitde los . Cierre 5 %
posicion de instalacién | completa- dedos en completa-
del detector magnético | mente los posicion de mente los
dedos. & 1 sujecion. © 1 dedos. & I

Si no hay presion o es | Paso 2) Inserte el detector magnético en la ranura de instalacion del detector en la direccion mostrada en la siguiente figura.

baja, conecte el |

detector magnético a —— — _° %

la alimentacion y siga -

las indicaciones. " @ f
1

Paso 3) Deslice el detector magnético | Paso 3) Deslice el detector magnético en la direccion de la flecha hasta que la luz se
en el sentido de la flecha hasta que el | encienda y fijelo en una posicion situada 0.3 a 0.5 mm mas alla del punto en el que

LED indicador se encienda. el LED indicador se enciende (en la direccién de la flecha).
Posicién con LED
— e encendido
E—

Paso 4) Deslice el detector magnético
en el sentido de la flecha hasta que el
LED indicador se apague.

0.3a0.5mm

— Posicion de
Paso 5) Mueva el detector magnético en fijacion del
la direccion opuesta y fijelo en una
posicion situada 0.3 a 0.5 mm mas alla
del punto en el que el LED se enciende.

detector

Posicion con LED encendido

'

Posicion de 0.3a0.5mm
fijacion del
detector

Nota 1) Se recomienda que la sujecion de la pieza se realice cerca del centro de la carrera del dedo.

Nota 2) Si la sujecion de la pieza se realiza cerca del final de la carrera de apertura/cierre de los dedos, el rendimiento de deteccion de las combinaciones
numeradas en la tabla anterior puede estar limitado dependi histéresis de un detector magnético, etc.
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Pinza neumatica de accionamiento por cuia deslizante/
Modelo de 2 dedos

Serie MHK2

Los detectores pueden instalarse de varias formas dependiendo del n° de detectores y de las posiciones a detectar.

2) Deteccion cuando la sujecidn se realiza por el interior de la pieza

Ejemplo de deteccion

1. Confirmacion de posicion de reinicio
de los dedos

2. Confirmacion se sujecion de la
pieza

3. Confirmacién de liberacion de la
pieza

Posicion que
hay que detectar

Dedos s f%
completa-

mente

cerrados L l

Posicién de ® rE
sujecion de

Dedos s f%
completa-

mente

abiertos L l

Funcionamiento

El detector magnético se activa cuando
los dedos vuelven a su posicion. (LED

El detector magnético se activa al
sostener la pieza.

Cuando la pieza no se ha sujetado
(funcionamiento anormal): El detector

Si no hay presion o es
baja, conecte el
detector magnético a
la alimentacién y siga
las indicaciones.

del detector encendido) (LED encendido) magnético se activa (LED encendido)
:S | Un detector magnético
8 | * Se puede detectar una posicion, o [ Y
D
S| cualquieraentre D, @y @ .
& | Dos detectores | .S | A ) [ ] —
- | magneticos 8
-S | * Sepueden detectar | S, B - o L
5|z |5[c : - .
Paso 1) I Paso 1) I Paso 1) I
Como determinar la | Cierre & Sitae los e E Abra e
posicion de instalacion| completamente dedos en completamente
del detector magnético los dedos. posicion de los dedos.
& 1 sujecion. & 1 & 1

Paso 2) Inserte el detector magnético en la ranura de instalacion del detector en la direccién mostrada en la siguiente figura.

I

7Qr—‘;:

o ‘:
1

Paso 3) Mueva el detector magnético
en el sentido de la flecha y fijelo en
una posicion situada 0.3 a 0.5 mm mas
alla del punto en el que el LED se
enciende.

0.3a 0.5 mm

Paso 3) Deslice el detector magnético en el sentido de la flecha hasta que el LED

indicador se encienda.

— s —Jer—

—

Paso 4) Deslice el detector magnético en el sentido de la flecha hasta que el LED

indicador se apague.

Paso 5) Mueva el detector magnético en la direccién opuesta desplazandolo 0.3 a
0.5 mm en la direccién de la flecha mas alla del punto en el que el LED se

enciende de nuevo.

Posiciéon con
LED encendido

Posicion de
fijacion del
detector

0.3a 0.5 mm

I

Nota 1) Se recomienda que la sujecion de la pieza se realice cerca del centro de la carrera del dedo.
Nota 2) Si la sujecién de la pieza se realiza cerca del final de la carrera de apertura/cierre de los dedos, el rendimiento de deteccion de las combinaciones

enumeradas en la tabla anterior puede estar limitado depe

n@m histéresis de un detector magnético, etc.
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Serie MHK2

Histéresis del detector magnético Montaje del detector magnético

Los detectores magnéticos tienen histéresis similar a los microdetectores. Para colocar el detector, insértelo en la ranura de la pinza prevista para
Usa la siguiente tabla como guia para ajustar las posiciones del detector ello, en la direccién mostrada en la siguiente figura.
magnético, etc. Una vez colocado en la posicion correcta, apriete el tornillo de fijacion con

Tornillo de montaje del
detector magnético
M2.5 x 4L

un destornillador de relojero de cabeza plana.
D Destornillador de relojero
de cabeza plana
ol o 1
|
i
|

Histéresis

Posicion de trabajo

0 Detector magnético
del detector magnético (ON)

Posicion de retorno del detector magnético (OFF)

Histéresis maxima (mm)
0%
% D-M9L1(V)
‘??/7@;}. D-M9JA(V) Nota) Use un destornillador de relojero de un diametro de empufiadura de
Modelo 2 MOCIW(V) %6 mnc1| para_atprztatr) el torqillo d? mgrggje ge1l 5d§ltector.
MHKO2-12 Y par de apriete debe oscilar entre 0.05 y 0. m.
MHK2-16 0.1
MHK[2-20 0.3
MHK[2-25 0.2
Desplazamiento de los detectores respecto al cuerpo
« En la tabla inferior se indica la zona del detector que sobresale del cuerpo. Nota) Si el detector magnético para MHK2, MHKL2 se ajusta
« Use la tabla como guia para el montaje. en el lado de montaje conforme a la siguiente figura,
deje al menos 1 mm en la placa de montaje, ya que el
Cable detector sobresale del borde de la pinza.
lateral . Cable
- o .
3 Espacio 1 / vertical
i - I
| i 1 mm o mas | o i
e
oj o == SHERIES
\
\
(mm)
Tipo de cableado Modelo con entrada eléctrica en linea Modslo con entrada eléctica perpendicular | Modelo con enirada eléirica perpendicular
Modelo de D-M9C] D-M9CIV
pinza neumatica D-M9IW D-M9LIA D-M9CIWV D-MOLIAV
Abierto — — — —
MHK2-12[1
Cerrado 3 5 - 3
Abierto — = — —
MHK2-161
Cerrado 3 5 1 3
Abierto — — — —
MHK2-20]
Cerrado 1 3 _ 1
Abierto = = — _
MHK2-250]
Cerrado 2 4 — 2
Abierto — — — —
MHKL2-12[1
Cerrado 3 5 - 3
Abierto — = — —
MHKL2-161
Cerrado 3 5 q 3
Abierto — — — —
MHKL2-20]
Cerrado 1 3 _ 1
Abierto = = — —
MHKL2-250]
Cerrado 1 8 - 1

Nota) No hay desplazamientos si no se introducen valores en la tabla.
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Serie MHK2
Ejecuciones especiales: &
Especificaciones individuales 1

Simbolo

n Con boquilla de engrase

Es imposible la lubricacién del interior con un engrasador.

Forma de pedido

MHK| Referenciaestandar |—X39

Con boquilla de engrase l

Especificaciones
Dl.a,metro (mm) - 16, 20, 25 - Nota 1) Rellene los cojinetes con lubricante del engrasador
Actuacidén Doble efecto, Simple efecto (normalmente abierto, normalmente cerrado) para prevenir la entrada de particulas extrafas. Se
Grasa lubricante Grasa estandar MHK (MH-GO01) recomienda el uso de grasa especial MH-GO1 para
Posicion de la boquilla de engrase Véanse las dimensiones y la figura siguiente. MHK.

— - - Nota 2) No compatible con g12.
Caracteristicas/dimensiones

h . Igual que el modelo estandar
diferentes a las mostradas arriba gualq

Dimensiones (Las dimensiones diferentes a las mostradas a continuacion son las mismas que las del modelo estandar.)

Serie MHK2
Serie MHKL2

|

7N

] ©
Engrasador ; A

(mm)

Modelo A
MHK2-16111-X39 30.5
MHK2-201C10-X39 44.5
MHK2-2501011-X39 45
MHKL2-1611[1-X39 | 36
MHKL2-201J(1-X39 | 42
MHKL2-25C0C01-X39 | 47.5

O
3
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serie MHK2
Ejecuciones especiales: o
Especificaciones individuales 2

Simbolo
E Ranuras para detectores magnéticos en ambos lados

Posibilidad de elegir el lado de montaje de los detectores. Se puede montar un méaximo de 4 detectores.

Forma de pedido

MH&EZ —| Diametro — [Tipo de detector -X41

Actuacion l lRanuras para detectores
magnéticos en ambos lados
Opcion de dedos
Sufijo para detector magnético
Opcion funda de proteccion . 2 uds.
S 1 ud.
Modelo de detector magnético e n n uds.
* \/éase el modelo estandar. * Posibilidad de montar
hasta 4 detectores
. . magnéticos
Especificaciones
Diametro (mm) 12, 16, 20, 25

Posiciones de las ranuras adicionales para detector | Véanse las dimensiones y las figuras siguientes.

Caracteristicas/dimensiones diferentes a las
mostradas arriba

Igual que el modelo estandar

Dimensiones (Las dimensiones diferentes a las mostradas a continuacion son las mismas que las del modelo estandar.)

Serie MHK2
Serie MHKL2
&-&
ARy
R
@G@ Ranuras adicionales
Ranuras esténdar @[| \ paradetector
B
(mm)

Modelo A B
MHK2-12000-X41 104 18
MHKL2-1200001-X41 ) )
MHK2-161C010-X41 128 >
MHKL2-161C1C1-X41 ’ ’

* Las dimensiones A y B de otros modelos son las mismas que las de las ranuras para detector estandar.
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Serie MHK2
Precauciones especificas del producto

Lea detenidamente las instrucciones antes de su uso.

Montaje de pinzas neumaticas / Serie MHK2 |

Posibilidad de montaje en 3 direcciones.

Montaje axial (roscado en el cuerpo)

Montaje lateral (roscado en el cuerpo y orificio pasante)

l

Roscado en el cuerpo

Pernos Parmax. de | Prof. max. de Pernos Parmax. de | Prof. max. de

Modelo aplicables | apriete N'm | tomillo L mm Modelo aplicables | apriete N-m | tornillo L mm
MHK2L-120 MHK2L-120
MHKL2-1200| M3x0.5 | 0.88 6 MHKL2-120)| |\ 51 8
MHK2L-1600| 14y 0 7 51 8 MHK2L-160J x 0. :
MHKL2-160] X% : MHKL2-160J 8
MHK2L-200 MHK2L-200
MHKL2-200]| M5x 0.8 4.3 10 MHKL2-2001| M5 x 0.8 4.3 10
MHK2L-2500 MHK2L-250]
MHKL2-250]| M6 x 1 7.3 12 MHKL2-2501| M6 x 1 7.3 12

Montaje vertical (roscado en el cuerpo)

®Mediante orificio pasante a través del cuerpo

Forma de montaje del acoplamiento en el dedo \

*Al montar un acoplamiento en el dedo,
asegurese de usar una llave para sujetar el
acoplamiento con el fin de evitar la aplicacion de
tensiones inadecuadas sobre el dedo.

*Véase en la tabla siguiente el par de apriete
adecuado del perno para fijar el acoplamiento al
dedo.

Acoplamiento "_-, é}\\l\\\\\

- ¥
S s i
ltl = ]: | &l Modelo |Permos aplicables| Parmaximo de apriete Nm
S 2 ==
| MHIGL1g0|  M3x05 0.59
Pernos Parmax. de | Prof. max. de . L ) MHKL2-160CJ
Modelo aplicables | apriete Nem | tonillo L mm Modelo  |Pernos aplicables| Par méximo de apriete Nm MHK2L-200] M x 0.7 T4
MHK2L-1200] M3 x 0.5 0.59 4 MH&H%D m:&fggg : :
MHKL2-12(1| M3 x 0.5 0.74 5 -120] ~
MHK2L-1601] M4 x07 | _0.88 4 MHK2L-1600| M3x05 0.88 MHKL2-250| M5x0.8 238
MHKL2-16C1| M4 x 0.7 1.3 5 MHKL2-1601
MHK2L-200] MHK2L-20C0
MHK2L-250] MHK2L-250]
MHKL2-2501| M6 x 1 5.9 10 MHKL2-2500 M5 x 0.8 43
ZSMC 5-161



