Pinza neumatica

(2 dedos Apertura paralela) (3 dedos apertura concéntrica)

MHR2/MDHR2, MHR3/MDHRS3

Alta precision - Repetibilidad £0.01mm

Mecanismo de apertura mediante leva radial y rodillos seguidores. - -
Asegura un funcionamiento uniforme y sincronizado con alta precision y = ’
larga vida util. : -l-:' :

Aplicable para la sala limpia de clase 10 Eﬁﬁé'éé“

El movimiento del rodillo transversal tiene un minimo rozamiento y evita
la generacion de polvo. El acero inoxidable de los dedos,

la guia y la seccién del rodillo transversal impide la oxidacion.
Las versiones para sala blanca llevan una conexion de =3
alivio a la que podemos conectar vacio para extraer
el posible polvo interior.

Rodamientos a bolas
Actuador de giro

B Posibilidad de montaje

Montaje axial Montaje
Montaje vertical
lateral

Apoyo de la guia

Rodamientos a bolas

Guia de rodillo transversal

MDHR2 MDHR3

= “ . -1 w7 mPosibilidad de montaje de detector de estado sélido
o & e | con LED indicador D-F9. Facilidad de localizacién del
B 5= e \ i 1z o
L as oAb - ﬁ punto de deteccion méas adecuado.
e -
- << I i |
} ﬂ JI T






Alta rigidez T |

El guiado de los dedos proporciona

un funcionamiento uniforme y con M“‘—‘—
minimo rozamiento en cualquier

circustancia de trabajo. .

I Disefio compacto

Ahorro de espacio y peso reducido,
incluso con detectores.

_ _ Capacidad de prension
¥ 2 posibles opciones interna/externa
de conexion

conexion conexion

2 (Tamario nominal) a4
Modelo estandar 0 15 20 30 Deteccién
— MHR2 —
2 dedos Pag.:118
Apert. Paralela | MDHRZ . Pig 2181
Pinza neumatica
— MHR3 —e—9 L
3 dedos Pag.:132
Apert. Concéntrica pig. 2-140

— MDHR3—T—T T
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Pinza neumatica

serie MHR2/MDHR2

2 dedos/o10, 915, 020, 630

Forma de Eedido

Sin deteccion MHR 2 |10 ||R

Con deteccion MDHR 2 —10{|R—M9N | S

(Imén integrado )

Con deteccion

(para detectores magnéticos) Numero de detectores magnéticos
_ 2
Numero de dedos e—— ) 1

2 2 dedos * Los detectores pueden ser pedidos

y montados aparte.

Tamaifio nominal e—
10
15
20
30

Conexionado e

R: Lateral del cuerpo E: Lado axial
Conexiones Conexiones
Modelo de detectores magnéticos

- ‘ Sin detector magnético

Caracteristicas técnicas de los detectores magnéticos

g Voltaje  |Detectores magnéticos | Longitud de cable (m)«
Mog.| Funcién | Entrada | -5 |Cableado Garga
especial | eléctrica | = | (Salide) | pc |aC Pemendicuiar | EN linea 0.5 3 load
o =) (L)
8 hilos MONV | MON ° °
o (NPN)
he) 5V Cl <
2 —  |Grommef |3 hilos|24V|12V| - Rele,
o M9PV | M9P ° ° PLC
8 (PNP)
i 2hios| [12v| | M9BV | M9B ° o —

* Longitud de cable: 0.5m — (Ejemplo) M9BV
m 3M.eeeene L (Ejemplo) M9BVL
= Para otras versiones y terminaciones del cable del detector (M8,etc) consultar apartado
especifico de detectores.
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Pinza neumatica de 2 dedos Serie MHR2/MDHR2

Modelo/Caracteristicas técnicas

Tamaino nominal 10 15 20 30
67 Funcionamiento Doble efecto
: ~ Fuerza de prension (N) |Prensién externa 12 24 33 58
CErg murz™ (Valor efectivo) )
r ; a 0.5MPa Prension interna 12 25 34 59
b | ! 4 ) P e Diametros sobre los 1 1 1
- ' 4 > Carrera de ggsossdaebl‘aeonsé%on oon 0 14 6 9
L ﬁ v Carrera (mm) 6 8 12 18
§- . i iy
3 ® AL Peso @ 100(95 180(175 390(380 760(740
e _ b @) (95) (175) (380) (740)
C ionad M3 M5
L Sl / onexionado
., 04 ﬁ/' Repetibilidad +0.01mm
ol [)
: as Fluido Aire comprimido filtrado
A .‘ e
)
%W Presion de trabajo 0.2 a 0.6MPa 0. 15 a 0.6MPa
Temperatura ambiente y de fluido 0a60°C
Frecuencia max. de trabajo 180c.p.m
Simbolo Lubricacion No necesaria (3)

La fuerza de prensién efectiva de la vélvula se mide en mitad de la carrera de apertura/cierre.
Nota 2)Los valores indican el peso de MDHR, pero sin incluir el peso del detector magnético.
Nota 3)Si se lubrica, hacerlo de forma permanente con aceite de turbinas 1, ISOVG32.

m Nota 1)Véase en la pag. 2-121 [Fuerza de prensidn efectiva] los detalles de la fuerza de prensién de cada punto de prension.
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serie MHR2/MDHR2

Punto de prension

* Deben seleccionarse los puntos de prension
adecuados segun la presion de trabajo.

La distancia hasta el punto de prensién Ly la
distancia de voladizo H deberan estar dentro del
rango limite indicado en el gréafico de la derecha.

e Cuando el punto de prension de la pieza de trabajo
esta fuera del rango indicado, la carga desequilibrada
aplicada al dedo y a la seccion de la guia pueden
causar un juego excesivo en los dedos y pueden
tener un efecto negativo en la vida de la pinza.

Prension externa

S8
[
| o
o

RIN=ES
Punto de prensién/ - L -

H

L: distancia del punto de prension
H: Distancia de voladizo

gﬁfg

Prension interna

Limite para el punto de prensién: Prensidn externa/prension interna

MHR2-10/MDHR2-10

MHR2-20/MDHR2-20

10 20 30 40 50

Punto de prensién L (mm)

50 __ 60
= = 50
T 40 R T
r?l f@&. 8 40
N - N
8 30 R 5 8
[} 4 o
- \\o e, S 30
T 99 ~-.?4’4‘9 o
8 2, | 2, g 20 4
2 0. s X g AN
2 10 o R 2 NS NAN
@ oy 2 10 AN
a IS e 9 NN
. > o l NN
10 20 30 40 50 10 20 30 40 50 60
Punto de prensién L (mm) Punto de prensién L (mm)
MHR2-15/MDHR2-15 MHR2-30/MDHR2-30
50 80
£ 40 T A
) T 60 >
T S,
= N % NI
N T 50 AN Q
5 30 VE: < 'é,b
s N S 4ol NI\ &
s N o N Ny
o o N )
30 9%
° N o 7 <
g \ g 9 @k A
= N g 2 Q \\s;% 3
® E ol DN N BN
S| Q@
0 N TN

10 20 30 40 50 60 70 80

Punto de prensién L (mm)
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Pinza neumatica de 2 dedos Serie MHR2/MDHR2

Fuerza efectiva de prension:

Seleccion de una pinza neumatica con respecto

al peso del componente

eLa seleccién del modelo correcto depende del
peso de la pinza,el coeficiente de rozamiento
entre el adaptador de los dedos y la pinza,
y sus configuraciones respectivas. Debe seleccionarse
un modelo con una fuerza de prension entre 10y 20
veces mayor que la del peso del componente.

¢ Considere un margen de seguridad para el caso de que
se presenten dificultades de aceleracién, deceleracion o
fuerzas de impacto durante el movimiento.

Prension externa

Prension interna

L: Longitud del punto de prensién mm

eIndicacion de la fuerza efectiva de prension

La fuerza de prensién indicada en las tablas representa
la fuerza de prension de un dedo cuando todos los dedos
y los adaptadores estan en contacto con la pieza.

(F: Fuerza de un dedo)

——t——

T

Prension externa

Prension interna

MHR2-10/MDHR2-10 MHR2-10/MDHR2-10
20 20
= z
=2 - Presion
= Presion o) 0.6MPa
5 Be)
2 18——T 0.6MPa 2 15
[} =
a —|  05MPa > ——L:pMPa
S 10 T 10—— AP
g — 0.4MPa g —— 0.4MPa
[} =]
T w — 0.3MPa
(TR — T
5 — 0.3MPa 5 \i_
—t——+——  0.2MPa —_ 0.2MPa
0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50
Punto de prensién L (mm) Punto de prensién L (mm)
MHR2-15/MDHR2-15 MHR2-15/MDHR2-15
I I
30 30 Presion 0.6MPa
= Presion 0.6MPa ‘
= z 0.5MPa
i) 0.5MPa c
[%) ke)
$ 9 2 5 0.4MPa
s 0.4MPa g
© [0}
©
g 0.3MPa S 0.3MPa
Q fod
£ 19 | S 10
0.2MPa L 0.2MPa
0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50
Punto de prensién L (mm) Punto de prensién L (mm)
MHR2-20/MDHR2-20 MHR2-20/MDHR2-20
50 50
> Presion _0.6MPa = _Presién_0.6MPa
= 40 § 40 F
S ‘@
g O.5Mr’a S 0.5MPa
[} o
5 30— 0.4MPa g % [ 0.amPa
: | |
N 20 0.3MPa 2 20 0.3MPa
: anl : =1
b 0.2MPa 0.2MPa
10 10
0 10 20 30 40 50 60 70 0 10 20 30 40 50 60 70

Punto de prension L (mm)

Punto de prensién L (mm)

MHR2-30/MDHR2-30

MHR2-30/MDHR2-30

o ———

Presion 0.6MPa

70

60 0.5MPa

50 0.4MPa
40 }

J 0,.3MPa
30

Fuerza de prension (N)

0.2MPa

20—
10

"0 30 50 70 90

Punto de prensién L (mm)

80

Presién 0.6MPa
I e

70 }

+——_0.5MPa

60

0.4MP

50—=———

40

0,3MPa

30

Fuerza de prension (N)

0.2MPa

20

10

790 30 50 70 90

Punto de prensién L (mm)

SVC
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serie MHR2/MDHR2

Construccion

MHR2

MDHR2

]

/@/@ ®© @ O
]
%i

Lista de componentes

Ne Designacion Materiales Observaciones

@ Cuerpo Aleacion de aluminio Anodizado

@ Cuerpo del adaptador | Aleacién de aluminio Anodizado

(3 | Apoyo de la guia Acero inoxidable

@ | Leva Acero laminado frio Nitrurado

(% | Dedo Acero inoxidable Tratamiento térmico
® | Guia Acero inoxidable Tratamiento térmico
@ | Eje-centrador Acero al carbono Nique-lraedrgzii?rolitico
Rodillo del eje Acero inoxidable Nitrurado

© | Eje- paleta Acero inoxidable  [MOHR2-30 es acero al carbono
Tornillo del eje Acero al cromo molibdeno Cincado cromado

©

O
:

(OV)

Qe 8

re
1

SSe et
o

Lista de componentes

Ne Designacion Materiales Observaciones
(D) Tope Resina

12 | Anillo de seguridad Placa de acero inoxidable

(3 | Tormillo de cabeza hueca hexag. Acero inoxidable

Cojinete Acero cromado extraduro

(5 |Rodillos de guiado Acero inoxidable

Iman Material magnético

W) Soporte de iman Aleacion de aluminio Anodizado
Rodillo Acero inoxidable Nitrurado
Junta térica NBR

20 |Junta de tope NBR




Pinza neumatica de 2 dedos Serie MHR2/MDHR2

Montaje de los detectores

Histéresis del detector magnético

Para el montaje, inserte el detector magnético en una de las ranuras de las pinzas como se muestra en
el dibujo adjunto. Una vez colocado en la posicién deseada, se fijara al cuerpo de la pinza utilizando un
destornillador fino plano.

Destornillador fino plano

Tornillo fijacién detectores
(M2.5 X 4¢)

o5a6

Véase la tabla como referencia para la fijacion
de las posiciones de los detectores magnéticos.

Modelo Histéresis (Max. valor) mm
MDHR2-10
MDHR2-15
MDHR2-20
MDHR2-30
MDHR2

— Detector accionado(ON)

Nota) Para apretar el tornillo de fijacion, utilice un destomillador de relojero de un didmetro de empufiadura de 5 a 6 mm. Histéresis
El par de apriete debera ser de 0.05 a 0.1N.m. En general, este par se alcanzard apretando suavemente el tornillo Detect onado(OFF
hasta encontrar una una ligera resistencia y dando después un giro adicional de 90°. etector no accionado(OFF)
Desplazamiento de los detectores fuera del cuerpo
A continuacién se indica el maximo desplazamiento de un detector magnético (cuando los dedos
estan totalmente abiertos) desde el borde del cuerpo. Use la tabla como guia para el montaje.
MDHR2-10, 15 MDHR2-20, 30

Cuando se utilizan detect. magnét. D-MIN, D-M9P, Cuando se utilizan detect. magnét. D-MINV, D-M9PV,
D-M99BV. D-M9BV.

Maximo desplazamiento de los detectores fuera del cuerpo L, H Unidad: mm
Ref. detectores magnéticos
D-M9N D-M9P, D-Mgp [P-MINV, D-MIPV,
. " D-M9BV
Ref. de la pinza neumatica
L . 71 0.6
MDHR2-10 26
H - - 6.8
L - 2.6 -
MDHR2-15
H - - 6.8

O
z

Cuando se utilizan los detectores magnéticos
D-M9NV, D-M9PV, D-M99BV.

Méx. desplazamiento de detect. fuera del cuerpo: H

MDHR2-20 6.8
MDHR2-30 6.8
Unidad: mm

El detector magnético no se desplazaré en el caso de

D-M9N, D-M9P, D-M9B.



serie MHR2/MDHR2
010

Sin detecciéon magnética: MHR2-10R

MH32-1 OE ponex[onadq axial )

[ 7

2 X M83 prof. rosca 6
(Rosca para montaje de adaptadores)

12 12

&
&
&y
&

95 |
M3 M3 4@» l 4@F

Conexibn para cierre de dedos  Conexion para apertura de dedos

- |

3-3+%02 prof. 6 414 4 14

(A, B, C vista comun)

6 X M3 prof. rosca 6
(A, B, C vista comun)

229 .
09h9 G036 | |
I 1 ‘ =
1 ]
NS o
N b o
f
g x{!‘ 10 ( ] Y & ’ouo’\
Al T © <
N~
LO|
[Erca [Lerel] |
Y i
= H $ TR
8 505 0
23 -0.02 23 -0.02
i) " Abiertos: 16 Cerrados: 10

3 X M3 prof. rosca 6

P.C.D24
(Centrados sobre un g24mm)
33.4
32
B
| 7

N\
U
-
2,
A—» — & - c
|
250 25°
M3 M3
Conexién cierre de dedos Conexién apertura de dedos
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Pinza neumatica de 2 dedos Serie MHR2/MDHR2

MDHR2-10E Conexionado axial
: ! = > - -

M3
Conexion cierre de dedos

M3
Conexién apertura de dedos

6 X M3 prof. rosca 6

3_3+g.02

(A, B, C vista comun)

Con deteccidon magnética (iman integrado ): MDHR2-10R

2 X M3 prof. rosca 6

(Rosca para montaje de adaptadores)

prof. 6

(A, B, C vista comun)

Ranura de montaje de los detectores magnéticos

al
¢¢

@r

414 414
929
|
N ©
S| o] T
@O T
—= 3 g
e o []
v < !
N

0
93 -0.02

"Abiertos: 16 Cerrados: 10

3 X M3 prof. rosca 6

(Centrados sobre un g24)

29h9 »8.036
v
S
o,
3]
Y s
] D @ I
N o)
< o
LP AJ
134 | .
8 -g,os
Incluso sin tener en cuenta la instalacion del detector magnético,
algunas dimensiones del cuerpo son diferentes.
@ E <| JZNEEIZN
\\.J/ \\l/
B DD %%
Y'YV —
t N
fler ¢ ¢ [
e e P
Modelo A B
MHR2 —10R 5 14.5 A—>
—-10E — 14.5
-10R 4.7 15.5
Il —10E — 15.5
M3

O
-

33.4
32
B
©
' g
-
2,
A
™
250 25
M3

Conexion cierre de dedos

Conexion apertura de dedos

11



serie MHR2/MDHR2

o015

Sin deteccion magnética: MHR2-15R

MHR2-15E Modelo con conexionado axial

[
I

M3

Conexion cierre de dedos

10

Conexién apertura de dedos

M3

=

2 X M3 prof. rosca 6

15

15

(Rosca para montaje de adaptadores)

@

12

6 X M3 prof. rosca 6

(A, B, C vista comun)

3-3 +g,02

prof. 6

(A, B, C vista comun)

o

A4

Vany

T
; |

5 516
034
512h9 0 043 |
n
| —
N\&a| 1
o
0
(o]
12 { J o o~
3
X L €|,
~
- [p=2 &[]
Y 1 T L 1
' P P
N [aV)
93.5508 03.5-8.03

Abiertos: 22 Cerrados: 14

3 X M8 prof. rosca 6mm

P.C.D29

(Centrados sobre un 229mm)

44
42
B
| .
¢V
&> \
-
2,
A—> 3
/ M3

25°

Conexién apertura de dedos



Pinza neumatica de 2 dedos Serie MHR2/MDHR2

Con deteccion magnética (iman integrado ): MDHR2-15R

MHR2-15E Conexionado axial
: 1 _ - - _

‘ -

o/

Conexion cierre de dedos <19

Conexion apertura de dedos

!
L

6 X M3 prof. rosca 6
(A, B, C vista comun)

3-3 0% prof. 6

(A, B, C vista comun)

Ranura de montaje de los detect. magnét.

2 X M3 prof. rosca

6

(Rosca para montaje de adaptadores)

15 1

5

©

€

<

l

6
B

[

|

[

034

212h9 S0 ‘ |

I
0 |
& |/
2 1 }‘ 1/‘% 12
T Mﬁ B
<
Y j t =
g
NY
15.5] |
‘ 8-%.05
A —>»
M3

Conexidn cierre de dedos

O

03.5 -8.03

&% |,
= 9 g
S——r——rr—= s ¥
e el
4 | °F -

3.5 -g‘oa

Abiertos: 22 Cerrados: 14

3 X M3 prof. rosca 6

P.C.D29

(Centrados sobre un g29mm)

44
\ 42
B
©
Qb‘
-
P2

~

SVC

|
o M
250 25 Con

3
exion apertura de dedos
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serie MHR2/MDHR2
020

Sin detecciéon magnética: MHR2-20R

6 X M4 prof. rosca 8
(A, B, C vista comun)

3-4 "% prof. 8

(A, B, C vista comun)

J 18

10

3
ey
Y

| 1 ]

MHR2-15E ponexjonadq axial )

M5
| Conexion cierre de dedos

L

Conexion apertura de dedos

14

18.5

2 X M4 prof. rosca 8

(Rosca para montaje de adaptadores)

18.5

2

/

4
¢

o
|

D &

014h9 Sos3

7900

M5
Conexidn cierre de dedo!

O

5

& &+
@

s | olf .

= | ;

0
24 003

Abiertos: 28 Cerrados: 16

3 X M4 prof. rosca 8

P.C.D36

(Centrados sobre un g36mm)

&

A

o

45

| M5
S
250 25°

Conexioén apertura de dedos



Pinza neumatica de 2 dedos Serie MHR2/MDHR2

Con deteccion magnética (iman integrado ): MDHR2-20R

MHR2-20E Posicién de la conexién

—

| —
l Conexion cierre de dedos

Conexion apertura de dedos

6 X M4 prof. rosca 8
(A, B, C vista comun)

Ranura de montaje de detect. magnét.

349" prof. 8
(A, B, C vista comdn)

2 X M4 prof. rosca 8

(Rosca para montaje de adaptadores)

18.5

18.5

©

&
&

Z
S

(D)
\:=4

042

014n9 S a3

0
| — i
w» m =3
@ 11T
| <
(8}
< 18
| ~
) q 1 — — I~ 0 8
| RS S (- = | =
Y [~ — — )
T— (- >
~ ]
< o
o -
3 5 ] & &[] «
Y Y :EIJ——’ L Li-]
)
04 E)o.oa 04 -gvos
Abiertos: 28 Cerrados: 16
57
54
3 X M4 prof. rosca 8
B
P.C.D36
i (Centrados sobre un 36mm)
T
o
&
S
NZ |
~ -
g 2,
— — \ = - Q =-—700
g - ~ H
"o N NG
A / \
M5 \ M5
Conexion cierre de dedos Conexion apertura de dedos
250 25°
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serie MHR2/MDHR2
030

Sin deteccion magnética: MHR2-30R
MHR2-30E Conexionado axial
: - h 1 ) _

‘ ’T 2 X M5 prof. de rosca 10
(Rosca para montaje de adaptadores)

25 25 .

© ©

-
@ @

™' Conexién apertura de dedos | |

I Conexion cierre de dedos

6 X M5 prof. de rosca 10 10| 7 7 |10
(A, B, C vista comun)

250
35 "0% prof. 10

(A, B, C vista comj/ 016h9 s | |

7 /M / @m %

I ‘ 7
1

10
-]

38.5

1 1)
0

iy i
! 12505 05003 L J» 05 -008 ~

Abiertos: 37 Cerrados:19

70
(76)

11

@@

A
ik
V1
IKa

3 X M5 prof. de rosca 10

P.C.D43

(Centrados sobre un @43mm)

Q
®©

oov

o

54
(@]

Conexion cierre de dedos Conexién apertura de dedos

250 25°

O
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Pinza neumatica de 2 dedos Serie MHR2/MDHR2

Con deteccion magnética (iman integrado ): MDHR2-30R

MHR2-30E Conexionado axial 2 X M5 prof. de rosca 10
B B - B - (Rosca para montaje de adaptadores)
\
25 25

& ©r
> bt - 1 DO -

o~

M5
; Conexién cierre de dedos - Conexmn apertura de dedos I
10, |7 7,110
6 X M5 prof. de rosca 10
(A, B, C vista comun)
002 250
350" prof. 10 016h9 S oss
(A, B, C vista comtn)
Ranura montaje de detect. magnét. «
Y
1
inl e
‘ |
‘ o
3
[ce]
_ 22 T )
) B j I f I ! N §
Y | i == N
‘ = = —
N 0
< - |
— Yo}
v
Ny & { @ | @ w o
& %@ *EIJ—' B o
¥ J [
T e ] ] o8 ‘
05 . 05 . ~
245 ! . 003 | 1] o 0.03
o 12005 Abiertos: 37 Cerrados: 19
| 76
Incluso sin tener en cuenta la instalaciéon de los detectores magnéticos, 73
algunas dimensiones del cuerpo son diferentes.
B
ﬁﬁ[m 3 X M5 prof. de rosca 10
i P.C.D43

(Centrados sobre un g43mm)

C_] / &

WO T

A A L
% &
N
m
RNy ~
—_— -~
=3
Modelo B
MHR2-300 25
MDHR2-300 25.5

54
l

M5 ‘ M5
Conexion cierre de dedos I Conexion apertura de dedos

250 25°

O
z
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Pinza neumatica de giro

serie MHR3/MDHR3

3 dedos/o10, 215

Forma de Eedido

— e Conexionado
R [ Lateral del cuerpo

RLateral del cuerpo

Conexiones

Sin deteccion MHR 3 {10 [R

Con deteccion MDHR 3 —10 |[R—M9N || S

(Iméan integrado )

Con deteccion Niimero de detect. magnét.
(para detectores magnéticos) _ 2
S 1

Numero de dedos e—— —
* Los detectores magnéticos pueden ser

3 3 dedos pedidos aparte y montados sobre las

pinzas con deteccién MDHR3.

Tamafio nominal ®—

10
15
Conexionado e
R Lateral del cuerpo E: Axial l
Conexiones Conexiones Modelo de detectores magnéticos

- Sin detector magnético

Caracteristicas técnicas de los detectores magnéticos

g Voltaje Ref. detect. magnét. |Longitud de cable (m)x
Funcion. | Entrada |- |Cableado Carga
Mod. . rerie |2 || 0.5 3 i
especial | eléctrica | = | (Salda) | DC | AC|Perpendicular |En linea (- ) L aplicable
a LS
—
o
S .
5 ?Nr;ﬁ)s MONV | MON ° °
g 5V cl ]
:2; —  |Grommet & 3 hilos|24v|12V| - RPeLI%,
5 (NPN) MOPV | M9P (] (]
[5]
8 —
=z 2 hilos 12V M9BV | M9B (] o |—
* Longitud de cable: 0.5m......... — (Ejemplo) M9BV
3M..ceenne L (Ejemplo) MOBVL

« Para otras versiones y terminaciones del cable del detector (M8,etc) consultar apartado
especifico de detectores.

O
Z
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Pinza neumatica de 3 dedos Serie MHR3/MDHR3

iz _i-‘-’l
) ’
' 'ﬁ
- ¢ *' ?\?\ - —
f 3
ahn T ———
-A5R =

gk

- "

\“‘_ﬂ/ _;.-.,_,,,-f“l 4
==

P B —

\ a"ﬂﬂ@'ﬁ?/

S

v

Simbolo

Modelo/Caracteristicas técnicas

Tamafo nominal

10 +15

Funcionamiento

Doble efecto

Fuerza de prension (N) Prension externa 7 13
(Valor efectivo) (1) a 0.5MPa Prensién interna 6.5 12

D S on 16 19

dedos abierts
Carrera de apertura/cierrre D_?é;z;of s(?lf_r,e os o0 o7
(Diametro), ver detalles en dimen. Bedos cehados "

Carrera (mm) 6 8

Peso (g)® 120 (125) 225 (230)

Conexionado M3
Repetibilidad 0.01mm
Fluido Aire comprimido filtrado
Presién de trabajo 0.2a0,6 MPa 0,15a 0,6 MPa
Temperatura ambiente y de fluido 0a60°C
Frecuencia max. de trabajo 180 c.p.m

Lubricacién (3)

No necesaria

g

Nota 1)Véase en la pag. 2-121 [Fuerza de prensién efectiva] los detalles de la fuerza de prensién de cada punto de prensién.
La fuerza de prensién efectiva de la vélvula se mide a mitad de la carrera de apertura/cierre.
Nota 2)Los valores indican el peso de MDHR, pero sin incluir el peso del detector magnético.

Nota 3)Si se lubrica, hacerlo de forma permanente con aceite de turbinas 1, ISOVG32.

O
:
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serie MIHR3/MDHRS3

Punto de prension

Limite para el punto de prension: Prension externa/prension interna

Prension externa

@ El punto de prension apropiado debe estar elegido @ Si el punto de prensién esta fuera de los limites
en funcion de cada pieza y de la presion de permitidos, el esfuerzo ejercido sobre los dedos
trabajo. El punto de prensién L debe estar y sus guias correspondientes resultan excesivos,

PO obligatoriamente dentro de los limites dados en causando un juego perjudicial y un desgaste
los diagramas adjuntos. prematuro.
MHR3-10R/MDHR3-10C] MHR3-15R/MDHR3-15]
-
0.6
— 0.6
' 0.5
Punto de prensién 05 .
. L: Distancia al o g 0.4
Prensi6n interna punto de prension S o4 s N
c f
] he] 0.3
7] (7]
o 0.3 g
o 0.2
0.2 0.15
0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50
o Punto de prension L (mm) Punto de prension L (mm)

Punto de prensién

Fuerza efectiva de prension

Seleccion de una pinza neumatica segun

la masa de la pieza a coger .z .

e La eleccion del modelo correcto depende de Prension externa Prension interna
la masa del objeto, del coeficiente de rozamiento
entre el adaptador de los dedos y la pieza y

sus configuraciones respectivas, MHR3-10R/MDHR3-10[] MHR3-10R/MDHR3-10C]
o Elija un modelo cuya fuerza de prension sea entre 7y 14 10 10
veces mayor que el peso de la pieza. Si durante la
manipulacién de la pinza se producen fuertes aceleraciones Presion |0.6MPa
y deceleraciones o bloqueos del movimiento, sera necesario 8 — | 8 Presion 0.6MPa
prever un margen de seguridad de forma suplementaria. . \ .
Prension externa = —T—{2.5MFa < — 0.5MPa
= ‘ = I —
s 6] 0.4MPa g 8
(7} — U 7}
g — 2 —— __0.4MPa
Q 4 i o 4
| o \0.\3MPa g e 0.3MPa
© ©
| N — N
g 2 T —0.2MPa 5 2 — 0.2MPa——
\ . o o
A \ ©""H0 20 30 40 50 740 20 30 40 50
= \Pl
. Punto de prensién L (mm) Punto de prensién L (mm)
Prension interna
MHR3-15R/MDHR3-150] MHR3-15R/MDHR3-15[]
‘ 20 20
Presién 0.
—ﬂﬂ”‘fa Presion 0.6MPa
__ 15 _. 15 T
z z
z —\ﬂ“’"’a g ] 0.5IV‘IPa
é 10 —0.4MPa é 10 ——=———T—"0.4MPa
Q. o
L: Longitud del punto de prension mm g —_— 0.3MPa g — 0.3MPa
© ©
eIndicacion de la fuerza efectiva de prension N5 0.2MPa N5 "
La fuerza de prension indicada é é ] ——0:2MPa
en las tablas representa la
fuerza de prension de un dedo 0 0
cuando todos los dedos y los 1020 30 40 50 1020 30 40 50
adaptadores estan en contacto
conﬁa pieza de trabajo. Punto de prensién L (mm) Punto de prensién L (mm)
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Construccion

Pinza neumatica de 3 dedos Serie MHR3/MDHR3

MHR3 ¢

MDHR3

B
! [
I |
L EuTl \\r/—gir
L il =
‘ﬂg—‘\
7
‘o —

R ':Ei\\|
! 1 U1 !
&
[
i) G & (0 (® 12 @

Lista de componentes

f

ﬁi?

=l

o

a9 7

Lista de componentes

13

Designacion

Materiales

Observaciones

Anillo de seguridad

Placa de acero inoxidable

Tornillo cabeza hueca hexag.

Acero inoxidable

Neo

@

@

Cojinete Acero cromado extraduro

(5 |Rodillo cilindrico Acero inoxidable

Iman Material magnético

(7 |Soporte del iméan Aleacion de aluminio Anodizado
Rodillo Acero inoxidable Nitrurado
Cubierta Aleacion de aluminio Anodizado
20 | Junta torica NBR

21 |Junta de tope NBR

Tornillo de articulacion

Acero al cromo molibdeno

Cincado cromado

Tope

Resina

Neo Designacion Materiales Observaciones

@ Cuerpo Aleacién de aluminio Anodizado

@ Cuerpo del adaptador | Aleacion de aluminio Anodizado

® Apoyo de la guia Acero inoxidable

@ Leva Acero laminado frio Nitrurado

® | Dedo Acero inoxidable Tratamiento térmico

@ Guia Acero inoxidable Tratamiento térmico

@ | ge Acero al carbono Tratamiento térmilc‘o
Niguelado electrolitico

Rodillo del eje Acero inoxidable Nitrurado

©) Eje - paleta Acero inoxidable

@

'\
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Serie MHR3/MDHR3
210

Sin deteccion magnética: MHR3-10R

0
8 -0.05

12

3 X M3 prof. rosca 6
(Rosca para montaje de adaptadores)

29h9 -g.ose

LA
A
ospr

5
16

©
33.5
(36.5)

l | - T %11 11% T
T

T T | —
T T,
o s <
0014 o
©3e8 -0.028

Abiertos: 11 Cerrados: 8

3 X M3 prof. rosca 6
(Rosca para montaje)
centrado sobre un 924

Conexion cierre de dedos Conexion apertura de dedos

22
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Pinza neumatica de 3 dedos Serie MHR3/MDHR3

Con detecciéon magnética (iman integrado ): MDHR3-10R

MDHR3-10E Conexionado axial
: - - - - -

o~

]

Fany WanY

TN o

©
|
—r—
M3 95 M3 !
Conexidn cierre de dedos - Conexidn apertura de dedos
3-3 3% prof. 6

6 X M3 prof. rosca 6

(A, B, C vista comun)

(A, B, C vista comun)

(n.
; 0
AR o)
A\ ZAND/RS
w0
<)
|
T I I
[uA] o
10
Abiertos: 11 Cerrados: 8

Incluso sin tener en cuenta la instalacién de los detectores magnéticos,
algunas dimensiones del cuerpo son diferentes.

r/

<} %

7N

A\
~

4
&

3

|
I

LP

Modelo A
MHR3-10R 5
MDHR3-10R 4.7

O

0
8-0.05
w]
<
3 X M83 prof. rosca 6
(Rosca para montaje de adaptadores)
044
229
29h9 .8,035
15 -l
1 N~
< o T
™ )

2-3

4.7

vk
L }
—

335

(36.5)

[\
0014
©3e8 -0.028

Ranura montaje detect. magnét.

(Rosca para montaje), centrados

A
3 X M3 prof. rosca 6
sobre un 224

7900
i
o

Conexion apertura de dedos

Conexion cierre de dedos T
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Serie MHR3/MDHR3
015

Sin deteccion magnética: MHR3-15R

6
15

3 X M3 prof. rosca 6
(Rosca para montaje de adaptadores)

253

01209 o ‘ ‘

1.5

m
| @ﬂ
N
43.5
(47)

-0.020
03.5e8 -0.038

Abiertos: 13.5 Cerrados: 9.5

3 X M3 prof. rosca 6
(Rosca para montaje),
centrados sobre un 29 mm

M3

Conexion cierre de dedos Conexioén apertura de dedos

O
=
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Pinza neumatica de 3 dedos Serie MHR3/MDHR3

Con deteccion magnética (iman integrado ): MDHR3-15R
MDHR3-15E Conexionado axial

[
I

77 8 -8.05

| Conexion cierre de dedos

6 X M3 prof. rosca 6

(A, B, C vista comun)

Y
©| W
LO)|
. -
; M3
Conexion apertura de dedos
- - T 3 X M3 prof. rosca 6
(Rosca para montaje de adaptadores)
3-3 9% prof. 6
(A, B, C vista comun) 253
034
212h9 o 185
| 0
% -
G %t o
~ | 4
/17 Segg =

22.5

e
55
- *%é
_|
43.5
(47)

N
(8]
-0.020
12 23.5e8 -0.038

Abiertos: 13,5 Cerrados: 9.5

Ranura de montaje de los detectores magnéticos

A
3 X M8 prof. rosca 6
(Rosca para montaje),
21 . 24 Centrados sobre un 229mm
S
W
«©
<
M3
Conexidn cierre de dedos Conexion apertura de dedos

25
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serie MIHR3/MDHRS3

Montaje de los detectores magnéticos

Histéresis del detector magnético

Para el montaje, inserte el detector magnético en una de las ranuras de las pinzas como se muestra
en el dibujo adjunto. Una vez colocado en la posicién deseada, se fijara al cuerpo de la pinza utilizando
un destornillador fino plano.

Destornillador
fino plano

Tornillo de fijacion de los detectores
(M2.5X 4

Nota) Utilice un destornillador con didmetro de empufadura de 5 a 6mm. Para apretar
el tornillo de fijacidn de los detectores Utilice un par de apriete de 0.05 a 0.1N-m
En general, apriete el tornillo unos 90° mas tras haber notado una cierta resistencia.

Desplazamiento de los detectores fuera del cuerpo

Véase la tabla como referencia para la fijacion
de las posiciones de los detectores magnéticos.

Modelo Histéresis (Max. valor)mm
MDHR3-10
0.6
MDHR3-15
MDHR3

o
Flege] |
-

— Detector accionado(ON)

Histéresis

+—— Detector no accionado(OFF)

A continuacioén se indica la maxima protuberancia de un detector magnético (cuando los dedos
estan totalmente abiertos) desde el limite del cuerpo. Use la tabla como guia para el montaje.

MDHR3-10

&

L
@ @
N 7
¢
~—]

[—

Cuando se utilizan los detectores
magnéticos D-M9ON, D-M9P, D-M9B. Cuando se utilizan los detectores magnéticos
D-M9NV, D-M9PV, D-M9BV.

Maximo desplazamiento de los detectores fuera del cuerpo: L, H  ynidad: mm

Ref. detect. magnét. D-M9N D-M9P, D-M9B D-M9NV, D-M9PV, D-M9BV
L _ 3.1 _
H ~ - 2.3
r
26 & SNC

MDHR3-15

Cuando se utilizan los detectores magnéticos
D-M9NV, D-M9PV, D-M9BV.

Max. desplazamiento de detect. fuera del cuerpo: H
MDHR3-15 1.3
Unidad: mm

El detector magnético no se desplazara en el
caso de D-M9N, D-M9P, D-M9B.




