Pinzas neumaticas de 180° de apertura

Mecanismo por leva Mecanismo pifidn-cremallera

Serie MHY2/MHW2
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Pinzas neumaticas de 180" de apertura

Mecanismo por leva

Mecanismo pifidn-cremallera

Serie MHY2/MHW2

serie MHY2/ mecanismo por leva
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pequenos

Longitud
o1 Momento de Lmm B
Modelo iametro e I eso
mm g
Nm L ‘
MHY2-10D 10 0.16 71 70
MHY2-16D 16 0.54 84 150
MHY2-20D 20 1.10 106 320 {63—3 — — E‘
MHY2-25D 25 208 131 560

*A una presion de 0.5 MPa

Resistencia a los
ambientes polvorientos |

Se ha reducido los espacios y las zonas

Mejor repetitividad
para el montaje

sustancia extrafa.

abiertas para evitar que entre cualquier
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Sujecion de las piezas
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4 ranuras para el
montaje de detectores

Los dedos de acero
inoxidable son estandar.
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o Accionamiento por leva
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Pinzas neumaticas de 180° de apertura Serie MH Y2/ MH W2

Serie MHW2 [Mecanismo con pifidn-cremallera

El disefio permite una pinza de dimensiones reducidas y con un par
de amarre constante durante todo el recorrido.

(PAT.PEND)
Longitud
y Momento de Lmm
Modelo Diametro prensién: %:] Peso
! MHW2-20D 20 0.30 68 300
@ Hﬂhm MHW2-25D 25 0.73 78 510
f\ MHW2-32D 32 1.61 93.5 905
_ MHW2-40D 40 3.70 117.5 2135
| MHW2-50D 50 8.27 154 5100
Q) | (0 @ *A una presion de 0.5 MPa

4 ranuras para el
montaje de detectores

La transmision
mediante
chaveta es

idonea para la %

resistencia a
los impactos.

La transmisién mediante chaveta

entre los dedos y el eje evita

el desfase del angulo de los L
dedos durante el impacto.

Disponibles dos modelo con dos dedos.
Montaje de adaptadores Montaje de adaptadores
en cara frontal en cara lateral

ambientes con demasiado polvo.

Proteccion antipolvo
La construccion de la junta protege a la pinza de los
|
H

INDICE

Detectores aplicables ‘

Detector Estado sélido
D- M9/M9 O Tipo W

{ Resistente al agua —————P4g. 2-248 . . ..
2 LED indicador 9 Las operaciones de transferizacion con

Tipo D-M9BA pinzas de apertura 180° nos ahorran el
uso de un eje vertical.

Detector Estado sélido
Tipo D-Y5/Y6

| Tipo D-Y7

Resistente al agua

2 LED indicador

Tipo D-Y7BA
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serie IHY2/MHW2
Seleccion del modelo adecuado

Forma de seleccion

Procedimientos

Confirmacion de > Confirmacion del | > Confirmacién del momento de inercia
la fuerza punto de prensién de los adaptadores.

w Confirmacion de la fuerza de prension

< Condiciones de ) >< Calculo de la fuerza de prension )—»( Seleccion del modelo adecuado )

trabajo
i i MHY2-16D
Ejemplo | Peso de la pieza a — | GUIa en |a seleccion del modelo —- 25 I
. . respecto al peso de la pieza Presion 0.6MPa
manipular: 0,05kg de trabajo 20 [05 |\
. . z N
o Se recomienda elegir un modelo < 0.4 \\ \
de pinza que desarrolle una fuerza de G131 Y N
prension de 10 a 20 veces superior a 2 0.3 N \ N
. . . 9 10 N
la masa del objeto adicional. s A \ NN
 Si durante el transporte se preven fuertes 4] = ~ ]
aceleraciones y deceleraciones, o bloqueos ?i, 5 01 N~ —
del movimiento, sera necesario prever una g ] —
reserva de seguridad de forma suplementaria. Z o= 20 30 ' 40 50 60 70
Ej.) En este caso, para ajustar la fuerza de prension Punto de prensién L (mm)
en al menos 20 veces el peso de la pieza:
Fuerza de prension requerida = 0,05kg x 20 x 9.8m/s2 .
= 10N ® Cuando se selecciona MHY2-16D,
la fuerza de prension es de 13 N para
Punto de prensién | unadistancia del punto de prension
L = 35mm abierta (L = 35mm) y una presién
- (0.6MPa ).
¢ La fuerza de amarre es 26 veces mayor
. L | que el peso de la pieza siguiendo la
’ Presion de trabajo: 0.6MPa I > guia puesto que la fuerza de prensién
tiene que ser 20 veces mayor que el
valor fijado de la fuerza de prensién.
Fuerza efectiva de prension
Doble efecto serie MHY2/MHW2 MHXZ-WD MH¥2-2OD .
¢ Indicacion de la fuerza efectiva de prensién \ » | | Presi6n 0.6MPa
La fuerza de prension indicada en las tablas __ 8|05 Presion 0.6MPa 40 N
representa la fuerza de prension de un dedo Z \ Z 0.5 \
?:agdo todgs estzénden) contacto con la pieza. 5 6 0.4 \\\ 5 20 o \\\
=Fuerza de un dedo 8 \ 2 : \\
(9] [}
5y %3N S50 |03 RN
kel ©
© © 0.2
> N g \\\> g \\\\:
ol lle S 2o —| — 210 Mo [— i e
& " | I e T
0 20 30 40 50 60 0 30 40 50 60 70 80
Punto de prension L (mm) Punto de prensién L (mm)
F F o F F
MHY2-16D MHY2-25D
35 \ \ 100 R ——
Presion 0.6MPa
30 \ Presién 0.6MPa \ I
_ 0.5 \ _80 |05
‘s Z o5 N\ Z \
Prension externa = N p
5 0.4 N 5 .. |04 N\
220 O\ g% T~
& N g 15 0.3 N, \ NG g 0 0.3 N \
()
of| [l <10 |02 RN € oz \\EQQE
o N ~ ] N 1 I
" + &[4 T § s 0.1 \\\\_ 2 20 01 — — - 1]
“ N T I — L T— I ———
= >
Ty Y 0 20 30 40 50 60 70 0 30 40 50 60 70 80 90
Punto de prensién L (mm) Punto de prensién L (mm)
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Pinzas neumaticas de 180° de apertura Serie MH Y2/ MH W2

MHW2-20D MHW2-32D MHW2-50D
2 T 1] 100 [TT 1] 300 [T 1]
Presion 0.7MPa Presién 0.7MPa Presi6n 0.7MPa
= = = \
Z 20 106 £ 80 0.6 £250 N
s | \ 5 | 5 0.6 N
2 15 L 05 N 2 e _ko.‘s\ 3 200 o= N
& ! N ) ] | \ N
= 04 N & 0.4 \\ 2150 0.4 R\
310 103 DAJX 840 g™ N 8 03 \\\
g 02 NN g NN g 100 BN
SR i N N N S s . 8 5o 102N NI 5 02 PN R
& e ——— = e ———— z %0 i e s
0 20 40 60 80 0 20 40 60 80 100 120 0 40 80 120 160 200
Punto de prensién L (mm) Punto de prensién L (mm) Punto de prensién L (mm)
MHW2-25D MHW2-40D
50 L1 1] 160 ]
. Presion 0.7MPa 140 Presion 0.7MPa
Z 40 ko.e‘ \ Z120 0.6
85 < 0.5
é 30 0'51 \\\\\\ :81 00 7L \
o 0.4 S | 04 A
s w \\§\ 880 \\\
8 20 02 NN 860 03NN
8 02 NN 40 b2
() T~
= R ———— £ 20 e ——
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100 120 140 160
Punto de prensién L (mm) Punto de prensién L (mm)

m Confirmacion del punto de prension

; o
T

Y

Punto de
prension

I -

Y

Punto de
prension

e La pieza tiene que estar sujeta dentro del rango de
la distancia de voladizo (H) para un presion dada

indicada en las tablas de la derecha.

MHY MHW
60 200
s |\
€ \ = 150 \ MHW2-20D
£ 40 £ \ MHW2-25D
T MHY2-10D £ MHW2-32D
° \ MHY2-16D T N MHW2-40D
N30 N MHY2-20D 2100 N MHW2-50D
E MHY2-25D 5 N
0 NS : N
N~ > 50
10 \ \\\E
_——— e Sy —

0 0.1 02 03 04 05 06

Presién P (MPa)

0 01 02 03 04 05 06 07
Presion P (MPa )

® Cuando la pieza se sujeta en un punto que queda fuera
del rango recomendado para una presion dada, podria
ocasionar efectos adversos en la vida util del producto.

O
2
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serie MHY2/MHW2
Seleccion del modelo adecuado

=¥ Confirmacion del momento de inercia de los adaptadores

Calcular el momento de inercia de un adaptador.
En este caso, se dividen los adaptadores,

Ay B en dos partes, de forma que se

facilite el calculo.

Parte B

Procedimientos Formula Ejemplo de calculo
1 Compruebe las condiciones Parte A Modelo elegido: MHY2-16D

de trabajo y dimensiones de Tiempo de apertura: 0.15s

los adaptadores. a =40 (mm)
b= 7(mm)
c= 8(mm)
d= 5(mm)
e =10 (mm)
f= 12 (mm)

Material de los dedos: Aleacion de aluminio
(Peso especifico = 2.7)

2 Halle el momento de inercia
de los adaptadores.

rn = 37 (mm) "
Célculo de la masa mi = 40X7X8X27X10
mi=a Xb X ¢ X peso especifico = 0.006(kg) )
Momento de inercia eje Z1 Iz1 = {0.006 X (402+7:)/1 2} X 10 ®
-6
121 = {mi(@®+ b}/12} X 10° = 08X10 (kgm)
* = 0.8 X 10 "+0.006 X 37 X 10

Momento de inercia eje Z
-6

Ia Izt + miri2 X 10
*

= 9.0 X 10 °(kgm’)

Parte B

r2 ?=  47(mm)
Calculo de la masa me= 5X10X12X2.7X10°
mz=d X e X f X peso especifico = 0.002(kg)
: -6
Momento de inercia eje Z2 Iz2 = {0.002 X (?6 +10 2/1 2} X10
-6 _
Iz2 = {ma(d® + €)/12} x 10 = 002X10_(kgm ) .
* IB = 0.02X10 "+ 0.002X 47 X 10
Momento de inercia eje Z = 4.4 X10° (kgm?)
IB Iz2 + mer? x 10-6 | = 90X10°+4.4X10°
* T 6 -4 2
Momento de inercia = 13.4X10 =0.13X 10 (kgm')
I=1A +1B (x: constante para la conversion de unidad)
3 Determine el momento de inercia MHY2-16D El momento de inercia es de 0.9 X 107 (kgm?)
admisible. 3.0 segun el tiempo de apertura (0,15s) del gréfico

de la izquierda.

/

77777 /
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0.1 02 03 04 05
Tiempo de apertura (s/90°)

Momento de inercia (X 10™*kgm?)

4 Confirme que el momento de
inercia de los dedos esté dentro
del rango admisible.

0.13 X 10™ (kgm?) < 0.9 X 10™* (kgm?)

Momento de inercia de los dedos < Es posible utilizar el modelo MHY2-16D.

Momento de inercia asmisible
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Pinzas neumaticas de 180° de apertura Serie MH Y2/ MH W2

Simbolo

Simbolo Definicion Unidad Simbolo Definicion Unidad
Z Eje del giro del dedo — IA Momento de inercia eje Z1 Parte A kgm2
Z1 | Eje de giro que pasa por el centro de masas de la parte A — IB | Momento de inercia eje Z1 Parte B kgm2
Z2 | Eje de giro que pasa por el centro de masas de la parte B — m1 | Masa de la parte A adaptador kg
| Momento de inercia total de los dedos kgm2 m2 | Masa de la parte B adaptador kg
1z1 | Momento de inercia eje Z1 Parte A kgm2 r1 Distancia entre los ejes Zy Z1 mm
Iz2 | Momento de inercia eje Z1 Parte B kgm2 r2 Distancia entre los ejes Zy Z2 mm

Rango admisible del momento de inercia de los adaptadores

MHY2-10D + MHW2-20D MHW2-50D
—12 b [~ 6 «—~ 600
£ LE g / § 500
210 ' 2 / ~ /
NS s <
o 1 © 4 © 400
x 08 / X // 3 /
S 06 P @ 3 300
e | o / e
[} / 1 [7] / (0] /
£ 04 ! £ 2 £ 200
g / N / E /
202 A IR 2100 va
& / N — 3
§ | 5 2 §
s 0 0.1 0.2 0.3 04 05 : s 0 0.1 0.2 0.3 = 0 0.2 0.4 0.6 0.8 1.0 1.2
Tiempo de apertura (s/90°) : Tiempo de apertura (s/90°) Tiempo de apertura (s/90°)
MHY2-16D . MHW2-25D
.30 )
] 25 / ! ] .5 /
< ! <
© 20 b e /
X LR /
15 | 10
.g / : .g /
210 - P
o / |l e s
205 N
- N |2 ~
2 e Ly
<§> 0 0.1 0.2 0.3 04 05| | <§3 0 0.2 0.3 0.4 0.5
Tiempo de apertura (s/90°) ! Tiempo de apertura (s/90°)
MHY2-20D . MHW2-32D
—~ 6 | — 50
e / L e
2 ° / L | 240 /
Y Vs
e 4 e /
X / | % 30 A
@ 3 | e
o N o
@ | & 20
£ 2 ! £
3 |8
g 1 L] g0
5 / Pl —
€ I e by
§ 0 0.2 0.4 0.6 0.8 | § 0 0.2 0.3 0.4 0.5 0.6
Tiempo de apertura (s/90) | Tiempo de apertura (s/90°)
MHY2-25D . MHW2-40D
20 v [ 200
NE : NE
2 / |2 /
< 15 ! < 150
= =
x ' <
o 10 / v | g100
o ' o
3 / Pl B /
£ ' £
8 5 / 3 8 50 /
=} ! 2 /]
§ 0 0.2 0.4 0.6 0.8 1.0 3 % 0 0.2 0.4 0.6 0.8 1.0
Tiempo de apertura (s/90°) 1 Tiempo de apertura (s/90°)

O
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Pinzas neumaticas

de 180° de apertura Se rie M H Y2

Mecanismo

porievall 310, 016, 920, 325

Forma de pedido

MHY 2—16| D2 |—[MO9NL S

N? de dedos N de detectores magnét.
=T
S 1
Diametro ©

10 10mm o Detector magnético

16 16mm l — [ Sin detector magne’tico‘

20 20mm +Véase en la siguiente tabla los

25 25mm detectores magnéticos aplicables.

® Opcion de dedos

—: Estandar, dedos con orificios ~ 2: dedo con orificios
Funcionamiento® roscados pasantes

Detectores magnéticos aplicables

i . Voltaie Simbolo Longitud de cable (m)
Modelo Funaonamlento Er)tra_da Indicador Cablleado ! Entrada eléctrica o5 N Cgrga
especial eléctrica (Salida ) : aplicable
DC AC [Perpendicular |[En linea | (=) (L)
3 hilos
MONV M9ON o
(NPN) 5v ®
— . 12v
A MOPV  [M9P ° °
Detector ( )
estado 2 hil 12V M9BV M9B Relé
sélido Grommet | Con fos 24V — L] L Pﬁg
3 hilos
Modelo con (NPN) iy MONWV |MONW o ([ J
indicador de 12V
dos colores 3 hilos Y
(PNP) MOPWV |MOPW ( }
2 hilos 12V M9BWV |M9BW (] (]

+Longitud de cable 0,5m:eeevee — (Ejemplo) MON
[]1 1 ERCTRPRPNN L (Ejemplo) MONL

Nota 1) Véase las "Caracteristicas técnicas de los detectores magnéticos".
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Pinzas neuméticas de 180° de apertura Serie MHYZ2

Caracteristicas técnicas

Fluido Aire comprimido filtrado
Presion de trabajo 0.1 a 0.6MPa
Temperatura ambiente y de fluido -10a60°C
Repetibilidad 0.2mm

Frecuencia max. de trabajo 60 c.p.m

Lubricacién No es necesaria
Funcionamiento Doble efecto

Detector magnético (Opcional) Nota) |  Detector Estado sélido (3 hilos, 2 hilos)

Nota1) Véase mas informacién sobre las caracteristicas técnicas de los
detectores magnéticos, en el apartado correspondiente.

Simbolo Nota?2) Si se usa lubricacién, hacerlo de forma permanente con aceite de turbinas1, ISOVG32.
Doble efecto Modelo
Didmetro | Fuerza efectiva de prensi6n |Anguo de aperua ambos lados @
C@ Modelo (mm) (Nm) ) Lado | Lado F(’es)°
apertura | cierre 9

MHY2-10D 10 0.16 70

MHY2-16D 16 0.54 180° -3° 150

MHY2-20D 20 1.10 320

MHY2-25D 25 2.28 560

Nota 1) A una presién de 0.5 MPa
Nota 2) No incluido el detector magnético

m *Véase la "Selecciéon del modelo adecuado”.
*Véase mas informacion sobre la fuerza efectiva
de prension y la distancia de voladizo admisible.
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Serie MHYZ2

Construccion

Cerrados
o 10

il

93

JTL LN il diste  dod i

Abiertos

DREOKERE

o 16
9 2 Q2

;@

0 20,0 25

g

1

1REDST

@ o ¢ @) 1 [| & |
o s o Q> &
Lista de componentes Lista de componentes
Ref. Designacion Materiales Observaciones Ref. Designacion Materiales Observaciones
() | Cuerpo Aleacién de aluminio Anodizado duro ©@ | Casquillo B Material sinterizado
@ | Embolo 210: Acero inoxidable 216 a 25: Placa final Acero inoxidable
0162 25: Aleacion de aluminio Cromado an Amortiguador Poliuretano
(3 | Articulacion Acero inoxidable | Tratamiento térmico 12 Rodillo cilindrico Acero cromado extraduro
(@ | Dedo Acero inoxidable | Tratamiento térmico a3 Rodillo de articulacion | Acero al carbono Nitrurado
® Obturador Resina Anillo magnético Goma sintética
® Anillo guia Resina () Anillo de cierre tipo C | Acero al carbono Niguelado
@ | Eje Acero inoxidable Nitrurado Tornillo émbolo Acero inoxidable
Casquillo A Material sinterizado
Juego de juntas de recambio
Ref Desi . Material Referencias
ef. esignacion ateriales
< MHY2-10D MHY2-16D MHY2-20D MHY2-25D
O |
Juego de juntas NBR MHY10-PS MHY16-PS MHY20-PS MHY25-PS
)
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Pinzas neumaticas de 180° de apertura Serie MHYZ2

Dimensiones

MHY2-10D

M5
(Conexién apertura dedos)
T 2]
18—
J A
)
g/
M5 _ 23 7 4X M3
R -
(Conexién dedos cerrados) (Rosca para montaje de adaptadores)
—-0.005
-l 6 —0.025
4 4 X M3 prof. 6
f-— - ol
(Rosca para montaje) ‘
5
2 X M3, prof. 6 2-934 NA %}
ﬁ} /(Rosca para montaje) (Orificio de montaje ) “y Oﬁ
©| ——
] ] P S——i g
YR e s ¥ ] 3
i | i 8
D
: ; : 5
| B e ‘ i A s
y A —--—] $ - @ g
‘ ‘ 18 s
é} 511Hg * 0043 s ’ .g
Orificio posicionam. g o 35 ‘s
—_— Prof. 1,5 ' S
5 47.5 -
iy B 58 | -
15 Posiciones de ranuras para el
montaje de detectores magnéticos
4 R\

= g

T
3H9 +g.025 Prof. 3 \ 2 X M3 prof. 4

(Rosca para montaje)

od

Y

MHY2-10D2
Versiones con dedos con orificios pasantes. 4-034

(Orificio para montaje de adaptadores)
-0.005

6 —0.025
™
N
N A%
© Pany
%
% [
o
1 3
N Py
e % \v>y =
38 | ||
[}
o
BN
=
=]
o
£
@
—G o an) ©
P W A\ <
(. Qo
«
=]
S
E
s &
S &
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Serie MHYZ2

Dimensiones

MHY2-16D

M5
(Conexién apertura dedos)

fin A o Y
B R e v S
5 g © i
T
4 X M3
M5 5 7 . (Rosca para montaje de adaptadores)
(Conexidn dedos cerrados) 8 0%
5 <
. 4 X M4 prof.8 Y
2XMé prof8 (Rosca para montaje) i PN
{‘? (Rosca para montaje) 2-04.5 Y ©
| (Orificio de montaje ) =[] 4
(2]
} o
Y --—] i 8
E Y T N i 2
- - 3
o
3 - » - 8 g
o
I E
Y ] o
y 1T /Y @ ! g
é 217H9 +8'043 § - 20 E
| Prof. 1,5 1 g
Orificio posicionam. - > ~N
D POSRdm, Y
A 55.5 |
12 ‘ o
- A 69 -~ .
20 Posiciones de ranuras para el
montaje de detectores magnéticos
4 N
Orificio de posicionamiento 33
A’ T
< 0 L © A
S H R _ v
T)
i , @
3H9 **9% prof 3 \ 2 X M4 prof.5
- 0 - (Rosca para montaje)

MHY2-16D2

Versiones con dedos con orificios pasantes. 4-0 34

(Orificio para montaje adaptadores)

-0.005

8 —0.025
<
N
< N>,
™~ Py
D
& Py
=% 9 g |
b
k=3
3
2
s
£
o
1S3
B > ]
] @ S5 s
g
<
=3 ——
5]
E
‘s D
S
= Sz

O
=
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Pinzas neumaticas de 180° de apertura Serie MH Y2

M5
(Conexién apertura
dedos)
T,T A ‘
04 O
_ ]10; _ 1
hd A
! =~
M5 _ 32 _|8|_
(Conexién dedos
cerrados) 2 X M4
8 2 X M5, prof. 10 (Rosca para montaje de adaptadores)
r-— (Rosca para montaje) 10 209%
| »> - -
2-05.5 Y
2 X M5 prof. 10 (Orificio de oo‘
@ (Rosca para montaje) montaje ) Y
| ok
; 3
| Y'Y —--—] & Pd s
T v ¥ b /'y 3
— : £
R [}
S & T | 3 ®
T i : <)
- | T T ' =3
Y EZ; O L g
>
©
N~ I
D +0.052 @ - 25 - =
. 221H9 © 5
Orificio de _ Prof. 1.5 - 51 £
posicionamiento =
©
28, . 69 - 5
26 B 86 _
Orificio de posicionamiento Posiciones de ranuras para el
montaje de detectores magnéticos
! ) 2 X M5 prof. 8 (" h
o m“ / (Rosca para montaje) | €B
Yy - _
og——" 1 i & I
t i T T _ < - 8
+0.030 @M D = S
- =4H9 o Prof. 4 had i
L 42 v @
S/ s
- J

MHY2-20D2

Versiones con dedos con orificios pasantes. 4045

(Orificio para montaje de adaptadores)

-0.005

10 _0.025
n
y
©| {
- U
=
% 1]
o ®
A @ N 3 L]
o
k]
c
g
< o & B
<
o
[
g &
E &
(]
c
=}
N
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Serie MHYZ2

Dimensiones

MHY2-25D

2 X M6 prof. 12
|
? (Rosca para montaje)
[
A
© [+9]
<5 W
Y
A
+0.052
226H9 o
Orificiode Prof. 1,5
posicionamiento
J8,
30

A
Y

Orificio de posicionamiento

_4H9*3%% Prof. 4

MHY2-25D2

M5

(Conexion apertura dedos)

'

T

B

bi

q

S

‘\/
|
??o
|
14
||

M5

42 8

(Conexién dedos cerrados)

Y
A

4 X M5
(Rosca para montaje de adaptadores)
-0.005
12 025
©

4

10 4 X M6 prof. 12
(Rosca para montaje)
2-06.6 ©
(Crificio de montaje)%'
| -
f Y M & ) G{ A
1 1 t
[ [ [
Te} L + (oY)
= | | | ¥
] 1 1
T
| N ¥
e o9
Q <30
y - 60 »
» 86
» 107 o

(Zona limitada para el montaje de dedos*), 2

12

Posiciones de ranuras para el
montaje de detectores magnéticos

Versiones con dedos con orificios pasantes.

2-254

2 X M6 prof. 10 ( R
/ (Rosca para montaje)
¢ ,
H - - ©
il | 2y
o d
- 50 >
S /
4-05.5
(Orificio para montaje de adaptadores)
-0.005
12 o025
©
VanY
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Montaje de los detectores

Pinzas neumaticas de 180° de apertura Serie MHYZ2

Espacio requerido para el montaje de detectores

El detector se montara en la ranura de la pinza prevista para ello,
en la posicién mostrada en la figura. Una vez colocado en la
posicién correcta, se fijara por medio del tornillo de montaje.

Destornillador

Tornillo de montaje

del detector

M2.5 X 4¢

Detector

El desplazamiento (L) de los detectores magnéticos fuera del cuerpo de la
pinza, se muestra en la siguiente tabla. Use la tabla como guia para el montaje.

Nota) El tipo indicador de dos LED y el tipo de entrada perpendicular se
desplazan en la direccién de la entrada eléctrica.

-

L

Cuando se utiliza el detector D-M9N

Observaciones) El destornillador a utilizar debera tener un didmetro de empufiadura de 5 a 6 mm.

El par de apriete sera de 0,05 a 0,1Nm. Este par se alcanzara en un giro

aproximado de 90°, tras haber notado una resistencia solida.

Histéresis del detector magnético

Los detectores magnéticos poseen una histéresis
como el de los microdetectores. Véase la siguiente
tabla como guia cuando se fijen las posiciones de
los detectores.

Detector accionado
position (ON)

%/éfesxs

b
&

4 &

——

Detector no accionado
(OFF)

— 1
b
48 &
N N4
@D
v
'Y
9

Detector no accionado

|._(OFF)
D-MONW(V) D-M9BA
Bmgg%; Diodo rojo |Diodo verde| Diodo rojo [Diodo verde
ON ON ON ON
MHY2 | oorsdos 2 2 4 2 3
-10D |25, 4 4 7 40 5°
MHY2 | Ssrsdos 2 2 4 20 2
-16D | o5eoes 3 3 6° 3 4
MHY?2 | Sarsdos 2 20 3 2 2°
-20D |25, 3 3 5° 3° 30
MHY2 | osrsdos 1° 1° 3 1° 2
25D |25, 2 20 5° 2 3

O

Cuando se utiliza el detector D-M91 V

o /3
_ a B B L
Cuando se utiliza el detector D-M9BA
Maximo desplazamiento de los detectores fuera del cuerpo: (L) Unidad: mm
Ref. Desplazamiento
Detector
En linea Perpendicular
Ref. D-M9N D-M9B D-M9BA [D-MINW D-MINV D-MIBV (D-MINWV
Al — — — — — — —
MHY2-10D [ -~~~ =~
c| 3 8 13 6 1 1 8
MHY2-16D - T T T
c| 3 8 13 7 1 1 8
MHY2-200 A - T o e i S B Rl
c| — 5 10 4 — — 5
Al — — — — — — —
MHY2-25D == - - - -~ - - - - oo s
c| — 3 9 3 — — 3
A: Dedos abiertos
C: Dedos cerrados
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