Langhub-3-Finger-Greifer
2-Finger, 3-Finger, 4-Finger

Serie MHS

216, 020, 925, 032, 340, 950, J63, J80, J100, 125

/ /"
Do i

= B it derselben Prismenfihrung:
glei\(;r{“z\eitjggr"k/dm pa}(/ter

| S Bauweise wird min S{gl}é"‘dlg
hu p v doppe e erreich A
b _ AR zeq ;

Aktualisierte Serie: Langhubversion (MHSL3) erganzt.
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Leichtes, kompaktes Design
mit reduzierter Greiferhohe

Mit derselben Prismenfuhrung wie vorher wird mindestens
die doppelte Hublange bei kompakter Bauweise erreicht.

Hohe Wiederholgenauigkeit: + 0.01 mm

Signalgebermontage ----------- o
Zahlreiche elektronische Signalgebervarianten kénnen in die 1
Nuten seitlich am Gehé&use eingebaut werden. e L LTy

Zur Auswahl stehen wasserfeste Ausfiihrungen und solche mit
2-farbiger Anzeige.

Einfaches Zentrieren ----===-=--- q===0

Positionierbohrungen auf der Flanschseite = e mmmam-—- = n

Montage von zwei Seiten ----------

27

A

Innengewinde im Durchgangsbohrungen
Greiferkorper

Mit Prismenfiihrung --=--=-===----

Diese Konstruktion ermdéglicht hohe

Haltekréafte bei kompakter Bauweise.

Variantenubersicht Kolben-@ [mm]

3-Finger 2-Finger

4-Finger
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5 16 20 25 32 40 50 63 (80 100 125
serie MHS2
doner Werkaticke Q—O—O—O—O—O0—0

serie MHS3

Greifen zylindrischer
Werkstiicke in axialer
Richtung

Neu
Langhub

7 serie MHSL3
Fir eine Vielzahl

von Werkstiickdurch-
messern geeignet.

serie IHS4

Positionieren recht- C\
eckiger Werkstiicke l/

—Q
-V
—Q
—Q
_O

O
3

)—N .




Ideal zum Greifen von Teilen mit unterschiedlichen Durchmessern.
ey Neu Langhub MHSL3

Offnungs-/SchlieBhub mehr als doppelt
so groB wie bei der Standardausfiihrung (MHS3)

) /]
Kolben-@ U 4 Hohe [Gewicht

[mm] [mm] ld]
16 - 43.5 80
20 o o 46 135
25 ' 0 49 180
32 = 58 370
40 ° 64 550
Greifen von Teilen mit 50 J 77.5 930
unterschiedlichen 63 40 N 89 1,550
Durchmessern. 80 i 116 2850
100 O (24 135 | 5,500
125 04 175 (11,300

® Der Montageabstand ist mit der
Standardausfiihrung kompatibel.

Standard in ( ) /Hub von MHS3 |

MHS3 Varianten
Kolben-@ [mm]

- StanSChUtZKappe/MHSJ3 16 20 25 32 40 50 63 80
NV[ZEENEI mit Staubschutzkappe o

mit Durchgangsbohrung
mit Auswerfer (pneumatisch)

mit Auswerfer (mit Feder)

Durchgangshohrung mit Staubschutzkappe

Staubschutzkappe und Auswerfer (pneumatisch)

Staubschutzkappe und Auswerfer (mit Feder)

Mit Staubschutzkappe und Auswerfer
oA l*—

Tl , A Staubschutzkappe und Auswerfer kénnen in der
.# Ausfiihrung mit Durchgangsbohrung MHSH3
e kombiniert werden.

L

'-5 o Auswerfer
| | Staubschutz- u;gh?j: g s L
i b kappe MHSH3 "= Ausfiihrung
:Ei mit Feder

il - =

08 g = ml © n
Ausblasen  Werkstick wird _ Lﬂ' mfy— Kﬂe;{f\;atlSChe
mit mittels Zylinder =E"‘— usfiihrung
Druckluft ausgeworfen i mit Zylinder
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Pneumatischer

el carie MHS2

216, 020, 925, 032, 940, 850, 363

Bestellschlussel

Kolben-o

AL HPEIMHS 2 —20) D |M9PL

— |

lAnzahI der Signalgeber

Anzahl der Finger . > Sk,
(2 [2-Finger] s 15tk
Signalgeber
Kolben-o ¢ [ - [ ohne Signalgeber (eingebauter Magnet) |
16 | 16 mm Verwendbare Signalgeber
20 | 20mm . Spannungs- | Signalgebermodell [Anscsskabefinge fm}>
25 | 25mm Modelll Sonder- |Elektrischer| Betriebs-| Anschluss versorgung | Eekiische Engangsiching | 05 ] 3 | 5 Anwendung

funktion | Eingang |anzeige |(Ausgang)

DC |AC |vertikal [ axial | () |(L) |(@)

2 3Draht MONV| MoN | @ | @ | —
Funktionsweise & 5 (NPN) 5V,

[D_[doppeltwirkend (% — |eingegossenes ?p?\;g';t 12v MOPV| M9P (@ | @ | — .
= ja YAV Relais
g8 Kabel SPS
2 MOBV| M9B | @ (@ | —

S Tagsor 2-Draht 12V
E gfarblge - M9BA — | @ O
w nzeige )
* Anschlusskabellange: 0.5m ....... - (Beispiel) M9B
L (Beispiel) M9BL
5M......... Z (Beispiel) M9BZ

D-M9BA ist nur als Option "L" verfugbar.
= Mit "O" gekennzeichnete Signalgeber werden auf Bestellung angefertigt.
Anmerkung 1) Beachten Sie die Hysterese der Signalgebermodelle mit 2-farbiger Anzeige.

Kolben-o

P ERE] MHS 2 —50( D —Y59A

Anzahl der Signalgeber
Anzahl der Finger . 2 Stk.
S 1 Stk.
[2 [2Finger |
Kolben-o & | S'gf‘[aLgeg?' oo enashaier Wagel |
32 2 mm - ohne Signalgeber (eingebauter Magnet)
40 | 40mm Verwendbare Signalgeber
50 | 50 mm Modell Sonder- |Elektrischer Betriebs- Anschluss | Spannungsversorgung| Signalgebermodell|Anschlusskabelnge (m)| Anwendung
63 | 63mm funktion | Eingang [anzeige |(Ausgang) DC AC | axial |vertikal 05(-) [3(L)|5 (2)
g 3-Draht (NPN) 5V 12V Y69A |Y59A | @ (@ | O | I
% — 3Draht (PNP) ’ YIPV [YIP | @ | @ | O [Stuenng
5 2-Draht 12V Y6OB |Y59B | @ [ ] @) —
Funktionsweise "s’ Diagnose- |EiNgegossenes ja 3-Draht (NPN) oy |sv 12v] — YINWV|YINW | @ | ®@ | O i Relais,
[D [ doppeltwirkend £ g’f‘;%?g% Kabel SDrait (PNP) ' Y7PWV|Y7?PW | @ | @ | O |Steuenng SPS
Symbol 5 nzeige ) Y7BWV| Y7BW | @ [ ] @)
ymbo £ | Wasser 2-Draht 12V —
’ - - T E gfarblge — Y7BA - ([ J O
w nzeige )
! * Anschlusskabelldnge: 0.5m ....... - (Beispiel) Y59B
3M ..o L (Beispiel) Y59BL
5m......... Z (Beispiel) Y59BZ
D-Y7BA ist nur als Option "L" verfligbar.
—| = Mit "O" gekennzeichnete Signalgeber werden auf Bestellung angefertigt.
| Anmerkung 1) Beachten Sie die Hysterese der Signalgebermodelle mit 2-farbiger Anzeige.
2-174 % S\NC




Technische Daten

Pneumatischer 2-Finger-Greifer Serie MHS2

_é_‘_-?‘.‘:_:_.k > Modell MHS2-16D |[MHS2-20D |[MHS2-25D |MHS2-32D |MHS2-40D |MHS2-50D | MHS2-63D
( 7 Kolben-o (mm) 16 20 25 32 40 50 63
® o < Medium Druckluft
R Betriebsdruck (MPa) 0.2bis 0.6 \ 0.1bis 0.6
\ 5y ‘ Umgebungs- und Betriebstemperatur (°C) —10 bis 60 (nicht gefroren)
ey Wiederholgenauigkeit (mm) +0.01
Max. Betriebsfrequenz Zyklen/min. 120 ‘ 60
Schmierung nicht erforderlich
Funktionsweise doppeltwirkend
Effektive Haltekraft "™ "|2uBen | 21 37 63 111 177 280 502
N bei einem Druck von [ ren
0.5MPa greifend 23 42 71 123 195 306 537
Offnungs-/SchlieBweite (beide Seiten) (mm) 4 4 6 8 8 12 16
Gewicht (g) 58 96 134 265 345 515 952
Anm. 1) Die Werte flr 816 bis @25 gelten bei Haltepunkt L = 20 mm, und fir 32 bis 863 mit Haltepunkt L = 30 mm.
Siehe "Effektive Haltekraft" auf S.2-176 und 2-177 fir die Haltekraft an jeder Halteposition.
Konstruktion
Finger geschlossen Finger geéffnet
"4
— —————3
| LN | ——
|
[ U N \ l \ J I
avs
| NN/ 74
' R ' [ B
{dd b b
Stiickliste
Pos. Bezeichnung Material Bemerkung Pos. Bezeichnung Material Bemerkung
1 Gehéause Aluminium hart eloxiert 8 Magnet synthetischer Kautschuk
2 Kolben Aluminium hart eloxiert 9 Sicherungsring Stahl vernickelt
3 Prismenfiihrung Stahl gehartet 10 | Kolbendichtung NBR
4 | Finger Stahl gehértet 11 | Kolbenstangendichtung NBR
5 | Deckel Aluminium hart eloxiert 12 | Dichtung NBR
6 | Endplatte rostfreier Stahl 13 | Dichtung NBR
7 Kolbenschraube | rostfreier Stahl
Service-Sets
SetNr. Inhalt
MHS2-16D MHS2-20D MHS2-25D MHS2-32D MHS2-40D MHS2-50D MHS2-63D
MHS16-PS MHS20-PS MHS25-PS MHS32-PS MHS40-PS MHS50-PS MHS63-PS igé?tpiﬁhfg’ cii?")ggf: 1s

O
<
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Serie MHS2

Haltepunkt

¢ Achten Sie darauf, dass sich die Hebelarmlange des Werkstiicks im Bereich

der angegebenen Werte der folgenden Diagramme flr die effektive Haltekraft

befindet.

* Liegt der Haltepunkt auBerhalb der angegebenen Bereiche, wirkt beim Betrieb
eine Ubermé&Bige exzentrische Last auf den Gleitabschnitt der Finger, was zu

einer verklrzten Lebensdauer fiihren kann.

Effektive Haltekraft

Haltepunkt

Haltepunkt

auBen greifend

innen greifend

L: Hebelarmlange

* Definition der Haltekraft
Die in den Diagrammen angegebene Haltekraft F
bezeichnet die an jedem der Finger wirkende Kraft,
wenn beide Finger und Anbauteile vollen Kontakt
mit dem Werkstiick haben, wie in der Abbildung
unten dargestellt.

A
+

auBen greifend

F

F
innen greifend

1 N: ca. 0.102 kgf
1 MPa: ca. 10.2 kgf/cm?
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auBen greifend

innen greifend

O
=

MHS2-16D MHS2-16D
30 I I [ ‘ ‘
S~_Druck 0.6MPa N Druck 0.6MPa
30 -
\\OL 5MP L — |
L a
. 0.5MPa
Z ~—__0.4MPa =20 T 0.4MP&
£ < ——
g 0.3UPa 3 —
o T = T 0.3MPa
510 ‘ £, T
T [ 0.2MPa —_— 0.2MPa
0 5 10 15 20 25 30 0 5 10 15 20 25 30
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
MHS2-20D MHS2-20D
60 T T 0 l l
Druck 0.6MP:
—~ Druck 0.6MPa __/| [~Drue 06} a
* [
S0 —— - 05MPa Z.0 \\0-5""?"
= — = \
b 0.4MPa || % [
4 =
% \\ 0.3MPa % \\ 0.3MPa
T 20 20 —
T —————_0.2MPa \0.\2MPa
| ——
0 10 20 30 40 0 10 20 30 40
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
MHS2-25D MHS2-25D
100 l l
~ 100 I T
80 Druck 05WPa S Druck o'ﬁMPa
« ~— * 80 1
z T~ os ‘VIPa Z - \O.SM‘Pa
£ — 60
5 T —oawra s | L T
40 0.3MPa S 40 — 0.3MPa—|
T \\ T
— | 02mPa — 0.2MPa
||
20 20
0 10 20 30 40 0 10 20 30 40
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
* je Finger




Pneumatischer 2-Finger-Greifer Serie MHSZ

Effektive Haltekraft

* Definition der Haltekraft
Die in den Diagrammen angegebene Haltekraft
F bezeichnet die an jedem der Finger wirkende

auBen greifend innen greifend

Kraft, wenn beide Finger und Anbauteile vollen MHS2-32D MHS2-32D
Kontakt mit dem Werkstlick haben, wie in der 150 T T T T T
Abbildung unten dargestellt. \\Druck O.TMPa 150 Druck 0.6MPa  _|
\
120 0.5MPa
. \&5M‘Pa i 120 \ ‘
z — 0.4MPa z — 0.4MPa
90 — 0.
% - 59 ]
3 o (A M“a_ E . ——1 | 0.3MPa
© []
£ 0.2MPa T —1 | o2mpa
F 30 0.1MPa 30 0.1MPa |
+
F 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50

MHS2-40D MHS2-40D
250 { { { \ \ \
\\Dmcko_?mpa 250 Driko.G‘MPa |
T~
. 200
auBen greifend . R « 200 — 0.5MPa
= Z —~
Z450 0.4MPa™ T = ——1_ 0.4MPa
= © 150 —
g 1 k=
$100 — 0.3MPa 2 ] 0.3MPa
s T £100
T —_— 0.2MPa —_— 0.2MPa
50 — 0.1MPa 50 == 0.1MPa
0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50

MHS2-50D MHS2-50D
[ [ [ [
i H o ~ ‘ ‘ ‘ ‘ 400 I~ DrLck O.LMPa!
innen greifend ~~I—_Druck 0.6MPa L [T~
. 300 T * 300 — 0.5MPa ——|
= ~_0.5MPa z \\
—_ \
B200 [ 04MP §200 L ostia
o = B
1 N: ca. 0.102 kgf 3 1 0.3MP4 £ - —1 |
. 2 ©
1 MPa: ca. 10.2 kgf/cm kS \OTZM\P T 0.2MPa
100 LR 100
0.1MPa 0.1MPa
0 20 40 60 0 20 40 60

Hebelarm L [mm]

Hebelarm L [mm]

Hebelarm L [mm]

Hebelarm L [mm]

Hebelarm L [mm]

Hebelarm L [mm]

1 -
T
— Druck 0.6MPa ————| Druck 0.6MPa
600 ‘ 500 ‘ 1
« — 0.5MPa___|| E —T——__ 0.5MPa
— =z : ‘
Z
=400 0.4MPa £400 ——< | 0.4MPa
g X
3 0.3MPa 2 — 0-3"""’3
K T
T 0.2MPa
200 0.“2MPq — 200 ‘
0.1MPa || 0.1MPa
0 20 40 60 0 20 40 60
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]

* je Finger

O
3
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Serie MHS2

Abmessung_;en

MHS2-16D bis 25D

CB .7

P (Anschluss zum
Offnen der Finger)

gedffnet EQ
K | geschlossen EC

° }
s | 2 J P (Anschluss zum
> I G SchlieBen der Finger)
% T
oWA, Tiefe 1.5 2-93.4, Senkungsdurchmesser 6.5
AA Senkungstiefe SC (Montagebohrung )
RA 3 AB RA
oVA, Tiefe VB
7
@ NS Q% _/7\ | Nid
NN L [Tay]
. t E % — 1 8 E Rl HUQ}IQ %‘zt
o \ H % &)
2 9 B
(5]
= ==
§ 2 X M4, Gewindetiefe 8 ° Q
200 | 20° , Gewindetiefe
(Befestigungsgewinde) (gedffnet DO)
Fz, FY FX (geschlossen DC)
4 X M3, GewindetiefeTB
Montagegewinde flir Anbauteile
Abmessungen Signalgebernut (2 Positionen)
MHS2-16D MHS2-20D MHS2-25D

[mm]
Modell AA |[AB | B [CB |DC |[DO |[EC |EO |[FX [FY [FZ |G | I | J K |[NA NB o) P Q
MHS2-16D 35 |32 |30 | 11 | 30 | 34 [109%[14305/12.5 |11 3 |25 | 4 |10 | 4 | 8 |509 805 |2 M3 6
MHS2-20D 38 [35 [ 36 | 13 | 36 | 40 [12:9316135 145 |13 3 |27 | 5 [12 | 5 |10 |6h9 805 |25 M5 7
MHS2-25D 40 |37 |42 | 15 | 42 | 48 [1498|20%03|17 |145| 5 |28 | 5 |14 | 6 | 12 |[6h9 045 |3 M5 8
Modell RA |RB [ SC | TB VA VB WA XA XB
MHS2-16D 18 | 16 | 8 5 |2H9 *39%5 | 2 [17H9 *39 |oHg 395 | 2
MHS2-20D 24 | 18 |95 | 6 |[2H9 %995 | 2 [21H9 *392 |oHg *39% | 2
MHS2-25D 26 | 22 [10 6 |3H9 *0%5 | 3 |26H9 *3%? |3HQ *39% | 3

2-178 SMC
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Pneumatischer 2-Finger-Greifer Serie MHS2

MHS2-32D, 40D

CB CA
M5
(Anschluss zum
Offnen der Finger)
o 21 @
w s
T 3 _
£ 9
8 5
> g D
]
°y |
] J
M5
- |1 G (Anschluss zum
T
5 SchlieBen der Finger)
2-gSA, Senkungsdurchmesser SB
RA _ AA Senkungstiefe 9 (Montagebohrung )
[P 3.0, AB |
oVA, Tiefe VB
’T Y i
: [ _ (i1} <
[ Q z‘
o
x 8
Qo od
2 | >
'_
< @ Y 1 aCD
B
2-UA, Gewindetiefe UB 45 Q
(Befestigungsgewinde) -
FZ (gedffnet DO)
oWA, Tiefe 2 (geschlossen DC)
4 X M4, Gewindetiefe 8
Montagegewinde fiir Anbauteile
[mm]
Modell AA ([AB | B |[CA |[CB |DC | DO |EC |EO |[FX |FY |FZ | G I J L NA | Q |[RA |RB | SA

MHS2-32D 44 |41 |56 | 8 |16 | 56 | 64 |1635/24°3%23 [205| 5 [305| 6 |20 [2H9 3% |14 | 11 |38 |25 |45
MHS2-40D 47 |44 |62 | 9 |17 | 62 | 70 [20%%]28*3% 265|235 | 6 |32 7 |21 [38H9}%® |16 |12 |44 | 28 |55

Modell SB UA uB VA VB WA XA XB
MHS2-32D 8 M5 10 |3H9 095 | 3 [34Hg 0% [3pg 005 | 3
MHS2-40D 95 M6 12 |4H9 0% | 4 42H9 2% [4H9 9% | 4

O
<
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Serie MHS2

Abmessungen

MHS2-50D, 63D

_CB

CA

M5
(Anschluss zum
Offnen der Finger)

o T
o w
w s $
£ -
Q0 L
5%
(=]
[y L;
= y |
y
M5
y I G (Anschluss zum
SchlieBBen der Finger)
lm
4-05.1, Senkungsdurchmesser 9.5
RA > AA Senkungstiefe SC (Montagebohrung )
350 AC _ AB N RA
7 oVA, Tiefe VB
| an N
\"> D) L 1 @ D
; ! \> o : @ (Tolleh <]
i N/ | o ¢ BieB-—des s
E \\ T %) ! 3 rﬁ@ | (N
° v Q \'%) ) ﬂzl
® Dy
= Ira XS _/
< <= A —
B -
200 | 20° 4 X M6, Gewindetiefe 12 0 Q
(Befestigungsgewinde)
FZ FY | FX | B (gedtfnet DO) _
agWA, Tiefe WB (geschlossen DC)
4 X M5, Gewindetiefe 10
Montagegewinde fiir Anbauteile
[mm]
Modell AA | AB | AC B [CA |[cB |DC |DO |EC |EO | FX | FY | FZ G 1 J K L M NA NB
MHS2-50D 55 |52 | 3 |70 | 9 |20 |70 | 82 |229234%43| 31 |28 375| 9 [ 24 [ 10 [4H9 Q%0 [ 2 [ 18 [10n9 Jess
MHS2-63D 66 |62 | 4 |86 |12 |22 |86 |102 30944603 38 [34.5 44 [ 11 [ 28 [ 11 [6H9%39% | 3 [ 24 [12n9 Jus
Modell o Q RA |RB |SC VA VB WA WB XA XB | YC
MHS2-50D |5 |14 |52 |34 |12 [4H9*§%° | 4 |52H9 Q%7 |2 |4H9*}®® | 4 |7
MHS2-63D 55 |17 |66 | 38 |14 |5H9 0% | 5 |65H9 *39*| 255 [5H9*% | 5 |75
2-180
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Pneumatischer
3-Finger-

=8 Serie MHS 3
216, 020, 925, 932, 940, 850, 863, 380, 3100, o125
Bestellschlussel
Kolben-o

216 bis 025

4 MHS 3

—20| D —

— |

M9PL

) Anzahl der Signalgeber
Anzahl der Finger - > Stk
[3_[5Finger | s | sk
Signalgeber
- ohne Signalgeber (eingebauter Magnet
Kolben-o ¢ l l gralgeber eing gnet) |
Verwendbare Signalgeber
16 16 mm : =
20 | 20 mm i ) Spannungs- |Signalgebermodell |Anschlusskabellange (m)
25 | 25 mm Modell fsﬁﬂggrr{ E'E‘,‘t”“her Betriebs- &Zs:'!ﬁsi versorgung _[Betse Engarsicing | 05 | wls @ Anwendung
! ngang - |anzeige AUSGaNG) 5 s T AG [ vertikal | axial | ()
E 3-Draht _
g (NPN) 5V, MONV| MON (@ | @
. . < einge- - 12V
Funktionsweise® | & | — o 3-Draht MOPV| MOP (@ | @ | — oy
= gossenes| ., | (PNP) Relais,
[D_[doppeltwirkend 8 ja 24V —— — SPS
3 Kabel MOBV| M9B ([ @ | @ | —
S wasser 2-Draht 12V
% gfarb,ge — |M9BA — | @ | O
w nzeige )
* Anschlusskabelldnge: 0.5m (Beispiel) M9B
3m L (Beispiel) M9BL
5m Z (Beispiel) M9BZ
D-M9BA ist nur als Option "L" verfiigbar.
= Mit "O" gekennzeichnete Signalgeber werden auf Bestellung angefertigt.
Anmerkung 1) Beachten Sie die Hysterese der Signalgebermodelle mit 2-farbiger Anzeige.
Kolben-o
kP A dRaPs] |EIMHS 3 — 50| D —Y59A
l Anzahl der Signalgeber
Anzahl der Finger S fgti
E--B-Finger S
Anschluss- n n” Stk.
gewindeart
(280 bis @125) Kolben-o Signalgeber
Rc(PT) 32 | 32mm [ - [ohne Signalgeber (eingebauter Magnet) |
E | G(PF) 40 | 40 mm Verwendbare Signalgeber
gg gg 22 Modell| Sonder- |Elektrischer Betriebs- Anschluss| Spannungsversorgung| Signalgebermodell | Anschlusskabellange (m)+ | Anwendung
ool 50 funktion | Eingang |anzeige [(Ausgang) DC AC | axial |vertikal [0.5() | 3 (L) [5 (2)
500 100 mm 2 SO oy py| [MGOA LYSA L@ | @ | O N,
125 Tizs & | — 3Drat (PNP) * YIPV [Y?P | @ | @ | O Y
o & 2Dt v YB |Y598 | @ | ® | O | —
@ |Diagnose- |eingegossenes| . [3Draht (NPN) YINWV|YNW | ®@ | @ | O Relais
. . ) i ja 4V [5V, 12V | — (C-Steuerun '
Funktionsweisee | & |t [ 30reht PP) YIPW ] Y7PW [ @ | @ | O i sps
doppeltwirkend -g Anzeige ) Y7BWV| Y7BW | @ [ ) @)
< wasser- 2-Draht 12V —
Symbol o g farb|ge — Y7BA —_— [ ) (@)
— — - w nzeige )
[ * Anschlusskabelldnge: 0.5m ..... - (Beispiel) Y59B
! 3m........ L (Beispiel) Y59BL
5m........ Z (Beispiel) Y59BZ
D-Y7BA ist nur als Option "L" verfligbar.
= Mit "O" gekennzeichnete Signalgeber werden auf Bestellung angefertigt.
| —| Anmerkung 1) Beachten Sie die Hysterese der Signalgebermodelle mit 2-farbiger Anzeige.
ZSNC 2-181



Serie MHS3

Technische Daten

Modell MHS3-16D ‘MHS3-20D MHS3-25D MHS3-32D ‘MHS3-40D MHS3-50D |MHS3-63D | MHS3-80D ‘MHS3-1 00D | MHS3-125D
Kolben-a (mm) 16 | 20 25 2 | 40 50 63 80 | 100 125
Medium Druckluft
Betriebsdruck (MPa) 0.2 bis 0.6 0.1 bis 0.6
Umgebungs- und Betriebstemperatur (°C) —10 bis 60 (nicht gefroren)
Wiederholgenauigkeit (mm) 1+0.01
Max. Betriebsfrequenz Zyklen/min. 120 60 30
Schmierung nicht erfoderlich
Funktionsweise doppeltwirkend
Effektive Haltekraft | auBen greifend| 14 25 42 74 118 187 335 500 750 | 1,270
N bei einem Druck [ N
von 0.5MPa innen greifend 16 28 47 82 130 204 359 525 780 1,320
Offnungs-/SchlieBweite (mm) 4 4 6 8 8 12 16 20 24 32
Gewicht (g) 60 100 140 237 351 541 992 1,850 3,340 6,460
Anm. 1) Die Werte fiir 216 bis @25 gelten bei Haltepunkt L = 20 mm, fir 232 bis 263 bei Haltepunkt L = 30 mm, und fiir 280 bis 125 bei
Haltepunkt L = 50 mm.
Siehe "Effektive Haltekraft" auf S. 2-183 bis 2-185 fiir die Haltekraft an jeder Halteposition.
Anm. 2) Die Werte fir den Durchmesser der offenen und geschlossenen Fingerstellung gelten bei AuBengreifern.
Konstruktion
Finger geschlossen Finger geéffnet
o @ @\ 7@ f @ @
o —— ——————3
| =S | R ——
|
[ C A/) | \ I \ J l
A/
\ \l\ | /l/
‘ IR g B ‘ [ B
©) 11
Stiickliste
Pos. Bezeichnung Material Bemerkung Pos. Bezeichnung Material Bemerkung
1 | Gehduse Aluminium hart eloxiert 8 | Magnet synthetischer Kautschuk
2 | Kolben Aluminium hart eloxiert 9 Sicherungsring Stahl vernickelt
3 | Prismenfiihrung Stahl gehartet 10 | Kolbendichtung NBR
4 | Finger Stahl gehartet 11 | Kolbenstangendichtung NBR
5 | Deckel Aluminium hart eloxiert 12 | Dichtung NBR
6 | Endplatte rostfreier Stahl 13 | Dichtung NBR
7 | Kolbenschraube| rostfreier Stahl
Service-Sets
Set-Nr. -
MHS3-16D |[MHS3-20D [MHS3-25D |MHS3-32D |MHS3-40D |MHS3-50D |MHS3-63D [MHS3-80D |MHS3-100D [MHS3-125D mna
Ein Set enthalt die o. a.
MHS16-PS | MHS20-PS | MHS25-PS | MHS32-PS | MHS40-PS | MHS50-PS | MHS63-PS | MHS80-PS | MHS100-PS | MHS125-PS Artikel Pos. 10, 11, 12 und 13.
- V
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Haltepunkt

Pneumatischer 3-Finger-Greifer Serie MHS3

* Achten Sie darauf, dass sich die Hebelarmlange des Werkstiicks im
Bereich der angegebenen Werte der folgenden Diagramme fir die

effektive Haltekraft befindet.

* Liegt der Haltepunkt auBerhalb der angegebenen Bereiche, wirkt beim
Betrieb eine Ubermé&Bige exzentrische Last auf den Gleitabschnitt der
Finger, was zu einer verkurzten Lebensdauer flihren kann.

Effektive Haltekraft

Haltepunkt

S |

Haltepunkt

auBen greifend

innen greifend
L: Hebelarmlénge

* Definition der Haltekraft
Die in den Diagrammen angegebene Haltekraft F
bezeichnet die an jedem der Finger wirkende
Kraft, wenn alle 3 Finger und Anbauteile vollen
Kontakt mit dem Werkstiick haben, wie in der
Abbildung unten dargestellt.

h
PN

auBen greifend

’ innen greifend \

1 N: ca. 0.102 kgf
1 MPa: ca. 10.2 kgf/cm?

auBen greifend

innen greifend

MHS3-16D MHS3-16D
I I I
o5 25 ‘
~_Druck 0.6MPa
20 Druck 0.6MPa 20 %
= I - > ——— o05MPa
S5 0.5MPa S5 ﬁ
= =
I o ———|_0.4MPa
'E‘a ~—1_0.4MPa —u!) 10
=10 I
£ | o3mpa £ il
5 0.2MPal T 5 el
| — —
0 5 10 15 20 25 30 0 5 10 15 20 25 30
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
MHS3-20D MHS3-20D
T 1] 20 T T T
35 ~~_Druck 0.6MPa &‘Ck 0.6MPa
30 35 - T
~— 05wPa % ~. 0.5MPa
:<—‘25 } E‘ \1\
z — =25 0.4MPa
= I
= 20 0.4MPa % \
g — 220 0.3MPa
245 0.3MPa s T+
s T £’ 0.2MPa
I —
10 ———0.2MPa 10 —
5 5
0 5 10 15 20 25 30 35 0 5 10 15 20 25 30 35
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
MHS3-25D MHS3-25D
60 - % % 70 N ‘ ‘
60 Druck 0.6MPa
Druck 0.6MPa
o [
x 0.5MPa
40 = 0.5MPa = =~ \
Z \ =40
= 0.4MPa £ gl
T 30 ——] = N —
X T o]
£ ——_ 0.3MPa = ——_0.3MPa
(Iv 20 — — i £ % \’f
————_0-2MPa [———0.2MPa
10 10
0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
* je Finger
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Serie MHS3

Effektive Haltekraft

* Definition der Haltekraft

Die in den Diagrammen angegebene Haltekraft F
bezeichnet die an jedem der Finger wirkende Kraft,
wenn alle 3 Finger und Anbauteile vollen Kontakt
mit dem Werkstlick haben, wie in der Abbildung

unten dargestellt.

h
RN

auBen greifend

] innen greifend \

1 N: ca. 0.102 kgf
1 MPa: ca. 10.2 kgf/cm?

2-184

auBen greifend innen greifend
100 | ! | 120 Dri ck‘OBMl"a
~~——Dru I
~~—— Druck 0.6 MPa 100 \‘
80 ~~~__0.5MPa
. —05 MPla - \
= =z
Z £ .4 MP
& 60 — 0.4 MPa 5 \\0'\3
3 0.3 MPa $ 0.3 MPa
© 40 T — S 4 —
T 0.2 MPa T 40 0.2 MPa
[ \
20 0.1 MPa 20 0.1 MPa
0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
200 200
160 [~ Druck 0.6 MPa
Druck 0.6 MPa 160 i
* S * — T,
=z = 0.5 MPa
=120 — 0.5 MPa Z120 —
= = m———1 04MPa
k= T —T——_04MPa g ——
2 80 0.3 MPa — S 80 0.3 MPa
2 |
T 02MPa | T — £ | o02mPa
40 40 0AMPa T |
0.1 MPa J
0 10 20 30 40 50 0 1020 30 40 50
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
350 350
300 300
~_Druck 0.6 MPF
250 ~~_ Druck 0.6 MP. =220 ™~
= 200 oo e %200 [ 0.5 MPa
= ———__0.5MPa S e N R
< — — | k-3 MPa——T——~_0.4 MPa
S 150 0.4 MPaT—] ©150 — 0.3 MPa
= 0.3 MPa — £ L
_— K ||
T 100 02 MiPa 100 — 0.2 MPa
" —_— e
50 [-0-1MPa 50 _o.‘1 MP‘a
0 10 20 30 40 50 60 70 0 10 20 30 40 50 60 70
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
500 500 } }
~~~ Druck 0.6 MPa
400 Druck 0.6 MPa _| | . 400 |
*E = ~——___0.5MPa
Z ~—__ 0.5MPa =
= 300 — %300 0.4 MPa
g — 0.4 MPa k= e
Q =
5200 0.3 MP ©200 =03 MPa
|| o2mpa el
100 — = 100 0.1 MPa
0.1 MPa :
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 8 100
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
* je Finger

O
=




Pneumatischer 3-Finger-Greifer Serie MHS3

auBen greifend

innen greifend

[ [ [
700 f 700
~—_| Druck 0.6 MPa \w"s e
+ 500 — 0.5 MPa ‘500 \Ofﬂpa
= — =
“400 — 0.4 MPa = 00 \\O;ﬂ’a
= = .
© [
< g — | 03MPa
u \
3 300 ——— 0.3MPa $300 :
© ©
0.2 MPa
T T —_
200 0.2 MPa 200 ‘
0.1 MPa
100 0.1 MPa 100 ‘
0 20 40 60 80 0 20 40 60 80
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
1.000 ! ! ! 1.000 DLuck 0 ‘s MPa
Druck 0.6 MPa I~ i
800 \\ | 800 ~ ‘
1 0.5 MPa
x I~ 0.5 MPa x I~ T~ ‘
= ~— ~ =
=600 |1 =600 0.4 MPa——|
= 0.4 MPa = 0.3 MPa iy
2 400 \C')i a—| = 400 % —
T \\ﬁimw T —
200 o 200 0.1 MPa
\\\l__ a —
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
1.800 | | | 1.800 i ‘ i
1.600 Druck 0.6 MPa | —
- 1.600 Druck 0.6 MPa |
1.400 — \i I 400 ~—
. 1
= 1.200 [~ _05MPa - ~—~—~—_| 0.5MPa
= | | =1.200 — ‘
1.000 0.4 MPa: — 0.4 MPa
= — £1.000
3 800 Q3 MPa €800 — 03 MP‘a—
% 600 ——T——— | 0.2MPa % 600 e — 0.2 MPa |
400 —— 1
0.1 MPa 400 — 1 0.1 MPa
200 | 200 — ‘
0 20 40 60 80 100 120 0 20 40 60 80 100 120
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
* je Finger

O
3

2-185



Serie MHS3

Abmessungen

MHS3-16D bis 25D

oWA, Tiefe 1.5

Ad 6 X M3, Gewindetiefe TB
3 AB Montagegewinde fir Anbauteile
o i
w <
5 8 <=
c @
= QO
o £
8| L
o —~ m —~
Q = — 8
1%l o 8
|9
<l | o £|8
- HENAEY |
© O 2
=
.| 2 el |
3-UA, Gewindstiefe UB o I G NA
(Befestigungsgewinde) Y

3-0SA, Senkungsdurchmesser SB, Senkungstiefe SC

CB .7 P (Montagebohrung )

(Anschluss zum
Offnen der Finger)

P
(Anschluss zum SchlieBen der Finger)

Abmessungen Signalgeberbefestigungsnut (2 Positionen)

MHS3-16D MHS3-20D MHS3-25D

[mm]
Modell AA (AB | B |[cB |DC |DO |[EC*|EO°*|FX |[FY [FZ [ G | I |J | K |[NA NB [6) P Q | R
MHS3-16D 35 |32 |30 | 11 | 15 | 17 |5 93| 7345125 | 11 3 |25 |4 |10 ]| 4 8 [5h9 90x0 |2 M3 6 | 25
MHS3-20D 38 |35 [ 36 | 13 |18 | 20 |6 9% 8%3/145[13 | 3 |27 | 5 [12 | 5 |10 [6h9 Qos0 |25 M5 7 | 29
MHS3-25D 40 |37 [ 42 | 15 |21 | 24 |7 38[10%3]17 [145] 5 [28 | 5 |14 | 6 | 12 [6h9 J0s0 |3 M5 8 | 34
Modell SA |SB | SC | TB UA UB VA VB WA XA XB ® Toleranzangaben bei
MHS3-16D 34 |65 |8 5 M3 45 |2H9 *§9%5 | 2 |[17H9 *3™3 |2HQ *30%5 | 2 Finger-Greifern sind
MHS3-20D 34 |65 | 95| 6 M3 6 |2H9 *§9%5 | 2 [21H9 *30%2 [oHQ *00%5 | 2 durchmesserbezogen.
MHS3-25D 45 |8 |10 6 M4 6 |3H9*99% | 3 [26H9 *3%%2 [3H9 *30%° | 3
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Pneumatischer 3-Finger-Greifer Serie MHS3

MHS3-32D bis 80D

225°
oVA, Tiefe VB AA
oWA, Tiefe WB AC AB 6-TA, Gewindetiefe TB
I3 ontagegewinde fir Anbauteile _ o
o u 0|2
u g - Sls
T @ L <1
=] Q
i = i 1
M O,
o [
<& K l — eH °
- 'L,L, | |nB
3-UA, Gewindetiefe UB I, G NA |
(Befestigungsgewinde) 3-0SA, Senkungsdurchmesser SB, Senkungstiefe SC
CB CA (Montagebohrung )
P
" (Anschluss zum
@ Offnen der Finger)
4
P
(Anschluss zum
. R . SchlieBen der Finger)
Abmessungen Signalgeberbefestigungsnut (4 Positionen)
[mm]
Modell AA |AB [AC |B |CA |CB |DC |DO|EC® |EO°| FX |FY |FZ |G | I J | K L M | NA NB
MHS3-32D 4 |41 | 3 |52 |8 16 |28 |32 |8 95[12%0* 22 [195 | 5 [305 | 6 |20 | 9 |2H9 P95 2 | 14 | 8h9 34
MHS3-40D 47 |44 | 3 |62 |9 17 [31 |35 [1093[14*0%| 265 [235 | 6 |32 7 | 21 9 |3H9 95| 2 | 16 | 8h9 Juss
MHS3-50D 55 |52 | 3 |70 |9 20 [35 [41 [1122[17*53) 31 |28 6 (375 | 9 |24 | 10 |4H9 90| 2 | 18 [10n9 2 4s6
MHS3-63D 66 |62 | 4 | 86 |12 22 (43 |51 [1598|23*03|38 (345 | 7 [44 |11 |28 | 11 |6H9 29| 3 | 24 [12h9 Sous
MHS3-80D 82 | 77 | 5 [106 [135 | 27 | 535 | 6352153331553/ 47.5 [435 | 8 [56 |12 [ 32 | 12 [8HY 29| 4 [ 28 [14h9 §o4s
Modell (o} P Q | R [SA |[SB |SC TA |TB UA |UB VA VB WA |wB XA XB
MHS3-32D 4.5 M5 11 | 44 |45 | 8 9 | M4x07| 8 | M4 6 |3HO *59%5| 3 |34H9 D062| o |3Hg *305| 3 | 6
MHS3-40D 45 M5 12 | 53 |55 | 95| 9 |M4x07| 8 | M5 7.5 |4H9 *80%0| 4 |42HQ 40962 o |4Hg *000| 4 | g
MHS3-50D 5 M5 14 | 62 |55 | 95|12 | M5x0.8| 10 | M5 10 |4H9 *§9%°| 4 |52H9 PO o |4Hg *30%0| 4 | 7
MHS3-63D 5.5 M5 17 | 76 | 6.6 |11 | 14 | M5x0.8 | 10 | M6 9 |5H9 *89%°| 5 |g5H9 9| 25 |5H9 *30°| 5 | 75
MHS3-80D 6 1/8 20 | 95 |66 |11 |19 | M6x1 12 | M6 12 |6H9 *3%%°| 6 [82H9 V%71 3 |gH9 *300| 6 | 8

¢ Toleranzangaben bei
Finger-Greifern sind
durchmesserbezogen.
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Serie MHS3

Abmessungen

MHS3-100D, 125D

225°

AA 6-TA, Gewindetiefe TB
VA, Tiefe VB oWA, Tiefe WB AC AB ontagegewinde fur Anbauteile
(&)
o w
wel
[}
£ 98
o u
S 2 g m —~
[0} = ) O
> oto
[0
¥ £|8
- ] 316
| >3
2
=M NB
3-UA, Gewindetiefe UB I, G NA
(Befestigungsgewinde) -0SA, Senkungsdurchmesser SB, Senkungstiefe SC
(Montagebohrung )
CB CA
P
(Anschluss zum
Offnen der Finger)
(Anschluss zum SchlieBBen der Finger)
Abmessungen Signalgeberbefestigungsnut (4 Positionen)
MHS3-100D MHS3-125D
S
<
AN
[mm]
Modell AA |AB |[AC | B |CA [cB |DC |DO |[EC*|[EO° |FX |FY |[FZ [ G | I J K L M | NA NB
MHS3-100D 96| 90| 6 |134 |18 306 | 66 | 78 [28:93|40%3 59 | 54 |10 |63 |15 |38 | 15 [8H9 *3%%® | 4 | 34 [18h9 Sous
MHS3-125D [122 [114 | 8 | 166 |235 |38 | 82 | 98 (3034|4670 74 |68 | 12 | 84 | 18 |52 |21 [10H9 *3%° | 6 | 40 |22h9 J¢sn
Modell [s) P Q | R [SA [SB |[SC TA B UA UB VA VB WA wB XA XB
MHS3-100D 7.5 1/4 23 |118 | 9 [14 |21 M8 16 M8 16 | 8HO *39%6 | 6 [102H9 *0087| 4 | 8H9 *39% | 6
MHS3-125D |10.5 3/8 31 [148 | 11 [17.5 | 34 M10 20 M10 20 [10H9 *39%6 | 8 [130H9 *01%°| 6 |10H9 *0%%¢ | 8
¢ Toleranzangaben bei
Finger-Greifern sind
durchmesserbezogen.
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pneumatischer Bl Mit Staubschutzabdeckung

Parasll-;g:gi?é; Serie M H SJ 3

216, 020, 925, 332, 940, 350, 263, 80

Bestellschlussel

MHSJ3 —32/D | —M9PL

Staubschutzkappe e—— Funktionsweise I lAnzahI der Signalgeber
. doppeltwirkend - 2 Stk.
Anzahl der Finger ID._opoelvitend s 1 Stk
[3 [oFinger |
Signalgeber o—
[ - [ohne Signalgeber (eingebauter Magnet ) |
Kolben-g ¢ Verwendbare Signalgeber
16 16 mm . Spannungs- | Signalgebermodell”|Anschiusskabellange ()¢
Sonder- |Elektrischer [Betriebs-{ Anschluss T Anwendun
20 | 20mm Modell ’ ) . versorgung | Elektrische Eingangsrchtung | 0.5 g
funktion | E anzeige |(A
25 | 25mm ingeng | anzeige (AUSQaN0) 55T 5 vertikal [ axal | 0 |° O° @
32 | 32mm 8 3-Draht
40 | 40mm 3 (NPN) | |sv, e ® | ® |
50 | 50 mm s | 3-Draht| |12V
63 | 63mm (] eingegossenes a (PNP) 24V MOPV| MOP | ® | @ | — Relais,
5 (I
BHN 80 rom g Kabel moBvV| MoB | @ | @ | — |57°
Material der Staubschutzabdeck 2 Zhrant) 12V
aterial der Staubschutzabdeckung ¢ | £ g_f;e;%tige _ |moBA — | @ | O
- | Chloropren-Kautschuk (CR) W |Anzeige)
F Fluorkautschuk (FKM) * Anschlusskabellange: 0.5m ..... - (Beispiel) M9B
3m....... L (Beispiel) MOBL
S | Silikonkautschuk (Si) smo z EB:;F;:ZI)) M9BZ

D-M9BA ist nur als Option "L" verfugbar.
= Mit "O" gekennzeichnete Signalgeber werden auf Bestellung angefertigt.
Anmerkung 1) Beachten Sie die Hysterese der Signalgebermodelle mit 2-farbiger Anzeige.

Technische Daten

Modell MHSJ3-16D |MHSJ3-20D |MHSJ3-25D | MHSJ3-32D | MHSJ3-40D | MHSJ3-50D |MHSJ3-63D [MHSJ3-80D
Kolben-g (mm) 16 20 25 32 40 50 63 80
Medium Druckluft
Betriebsdruck (MPa) 0.2 bis 0.6 ‘ 0.1 bis 0.6
Umgebungs- und Betriebstemperatur (° C) —10 bis 60
Wiederholgenauigkeit (mm) +0.01
Max. Betriebsfrequenz Zyklen/min. 120 ‘ 60 30
Schmierung nicht erforderlich
Funktionsweise doppeltwirkend
Efeldie Halelcaft N |2uBen greifend 9 21 36 62 97 155 280 400
bei einem Druck von 0.5MPa (jnnen greifend 16 o8 47 8o 130 204 359 505
Offnungs-/SchlieBweite (mm) (o) 4 4 6 8 8 12 16 20
Gewicht (g) 95 150 230 440 620 1,050 1,800 3,200

Anm. 1) Die Werte fiir 816 bis 825 gelten bei Haltepunkt L = 20 mm, fir 232 bis 963 bei Haltepunkt L = 30 mm, und fiir @80 bis 125 bei Haltepunkt L = 50 mm.
Siehe "Effektive Haltekraft" auf S. 2-191 bis 2-193 flr die Haltekraft an jeder Halteposition.
Anm. 2) Die Werte fiir den Durchmesser der offenen und geschlossenen Fingerstellung gelten bei AuBengreifern.
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Serie MHSJ3

Konstruktion

216 bis 925

Finger geschlossen Finger gedffnet

W ® 2 @ ?@ W @3
1 z./
h T
N AN
|
7 0 4 4 6 3 i 9 16
232 bis 80| Finger gedffnet
Stiickliste
Pos. | Bezeichnung Material Bemerkung Pos. Bezeichnung Material Bemerkung
1 |Gehause Aluminium hart eloxiert 8 Magnet isynthetischer Kautschuk
2 |Kolben 216 bis @25: rostfreier Stahl 9 Innensechskantschraube Stahl vernickelt
232 bis @80: Aluminium hart eloxiert 10 | Positionierstift rostfreier Stahl
3 |Prismenfiihrung (J) Stahl gehartet 11 | Sicherungsring Stahl vernickelt
4  |Finger Stahl gehartet 12 | Dichtung NBR
5 |Deckel (J) Aluminium hart eloxiert 13 | Dichtung NBR
6 |Endplatte (J) rostfreier Stahl 14 | Kolbendichtung NBR
7 |Fihrung Aluminium hart eloxiert 15 | Kolbenstangendichtung NBR
Service-Sets
Set-Nr. o
MHSJ3-16DC] |MHSJ3-20DC] |MHSJ3-25D0] | MHSJ3-32DC] |MHSJ3-40DC] |MHSJ3-50D] [MHSJ3-63DC] | MHSJ3-80DL] e
MHSJ16-PS | MHSJ20-PS | MHSJ25-PS | MHSJ32-PS | MHSJ40-PS | MHSJ50-PS | MHSJ63-PS | MHSJ8O-PS Ein Set enthélt die . a.
Artikel Pos. 12, 13, 14 und 15.
Staubschutzabdeckung (J)
= . —— Set-Nr.
os. | Bezeichnung | Material |y 4o 13 16D |MHSJ3-20D0] [MHSJ3-25D] | MHSJ3-32DC] |MHSJ3-40DC] |MHSJ3-50DC] | MHSJ3-63DC] | MHSJ3-80DC]
Staubschut CRAm) | MHSJ3-J16 | MHSJ3-J20 | MHSJ3-J25 | MHSJ3-J32 | MHSJ3-J40 | MHSJ3-J50 | MHSJ3-J63 | MHSJ3-J80
16 ::‘ T(c ”Z'J FKM anm) | MHSJ3-J16F | MHSJ3-J20F | MHSJ3-J25F | MHSJ3-J32F | MHSJ3-J40F | MHSJ3-J50F | MHSJ3-J63F | MHSJ3-J8OF
abdeckng () o | MHSJ3-J165 | MHSJ3-J205 | MHSJ3.255 | MHSJ3-J325 | MHSJ3-040S | MHSJ3-J50S | MHSJ3-J635 | MHSJ3-J80S
Anmerkung) CR: Chloroprenkautschuk, FKM: Fluorkautschuk, Si: Silikonkautschuk
&
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Haltepunkt

Pneumatischer 3-Finger-Greifer Serie MHSJ3

* Achten Sie darauf, dass sich die Hebelarmlange des Werkstiicks im

Bereich der angegebenen Werte der folgenden Diagramme fir die

effektive Haltekraft befindet.

e Liegt der Haltepunkt auBerhalb der angegebenen Bereiche, wirkt beim

Betrieb eine Ubermé&Bige exzentrische Last auf den Gleitabschnitt der =|——

Finger, was zu einer verkirzten Lebensdauer flihren kann.

Effektive Haltekraft

auBen greifend

Haltepunkt Haltepunkt
. - .
i il
L
L L

L: Hebelarmlédnge

innen greifend

* Definition der Haltekraft
Die in den Diagrammen angegebene Haltekraft
F bezeichnet die an jedem der Finger wirkende
Kraft, wenn alle 3 Finger und Anbauteile vollen
Kontakt mit dem Werkstilick haben, wie in der
Abbildung unten dargestellt.

h
PN

auBen greifend

] innen greifend \

1 N: ca. 0.102 kgf
1 MPa: ca. 10.2 kgf/cm?

auBen greifend

innen greifend

MHSJ3-16D MHSJ3-16D
I I I
25
T
Druck 0.6 MP:
15 20 ~_Druc| f a
. [~——_Druck 0.6 MPa £ ~——| 0.5MPa
z - || £ 15 —
g 10 0.5 MPa 5 —T——_0.4 MPa
o T4 MPa S 10 —
s < — 0.3 MP
T — 0.3 MPa T I
—— | |o02mPa 5 =SR2l —
0 0
5 10 15 20 25 30 5 10 15 20 25 30
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
MHSJ3-20D MHSJ3-20D
% 40 Druck 0.6 WPa
30 35 ~ |
25 \\Druclf 0.6 !\IIPa % \\ 0.5 MPa
I
£ 5 0.5 MPa ——| £ 25— 04MPa
= \\ = T~
g ~L__0.4MPa g 2 0.3 MPa
3 15 = 0.3 MPa po] T+
L e g "B
T 10 —— 0.2MPa T 10 ——— 0.2MPa
\\\-\ I
5 5
075 10 15 20 25 30 35 0~ 5 10 15 20 25 30 35
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
MHSJ3-25D MHSJ3-25D
70 70 ~
€ 60 Druck 0.6 MP:
~ \ruc‘ I a
. 90 %0 0.5 MP:
— . H a
Z . \\\Druc!( 0.6 MPa Z ol ~ \
= = 0.4 MPa
& 0.5 MP4 5
) : £ % =
= 0.4 MPa = —
< ~ = 0.3 MPa
T o) T 0.3 MPa I 20 """
T 0.2 MPa e Ak
10 —— 10
0 10 20 30 40 50 0710 20 30 40 50
Hebelarm L [mm)] Hebelarm L [mm]
* je Finger

O
S
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Serie MHSJ3

Effektive Haltekraft

* Definition der Haltekraft
Die in den Diagrammen angegebene Haltekraft
F bezeichnet die an jedem der Finger wirkende
Kraft, wenn alle 3 Finger und Anbauteile vollen
Kontakt mit dem Werkstlick haben, wie in der
Abbildung unten dargestellt.

h
AR

auBen greifend

] innen greifend ‘

1 N: ca. 0.102 kgf
1 MPa: ca. 10.2 kgf/cm?
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auBen greifend

innen greifend

MHSJ3-32D
100
80 Druck 0.6 MPa
* = \
Z o T 0.5 MPa
£ | oampa
X
% 40 0.3 MPa —
T 0.2 MPa
20 I
0.1 MPa
0

10 20 30 40 50

Hebelarm L [mm]

MHSJ3-40D
160
120 — DruckO.T MPa
* \
z [T—~—205MPa
—
E 80 F——_0:4 MPa—
2 —~——1 0.3MPa
© I
T 4 —0.2 MPa_
[ —
0.1 MPa
0 10 20 30 40 50

Hebelarm L [mm]

MHSJ3-50D
250
200 -
. L Qﬁk ?.e Mra
—
Z. 150 0.5 MPa
% \\ \? |
S ~__ 0.4 MPa
f‘g 100 0.3 MPa —
2 —
£ 02MAa | T—
50 0.1 MPa

0 10 20 30 40 50 60 70

Hebelarm L [mm]

MHSJ3-63D
400 T T
Druck 0.6 MPa
\\ 1 ‘
, 300 }
Z —— 0.5 MPa
= ———04 MP?
£ 200 T
2 — | 03 I‘VIPa
T
0.2 MPa
100 |
0.1 MPa

0 20 40 60 80 100

Hebelarm L [mm]

MHSJ3-32D
120 \ \
~—~~——_ Druck 0.6 MPa
100 T
\\0.5 MPa
* . 80
=2 —
= —~——_ 0.4MPa
£ 60 =
E’ — 0.3 MPa
£ 40 0.2 MPa
|
20 0.1 MPa

0 10 20 30 40 50

Hebelarm L [mm]

MHSJ3-40D
200
[~~~ Druck0.6 MPa
160 — =
Z 120 [T———0.5MPa
= ———] o4wpa
% 80 0.3 MPa
T 02MPa | ]
0 0.1 MP
E a
0

10 20 30 40 50

Hebelarm L [mm]

350
300
~_Druck 0.6 MPa
*_ 250 ~T
z . ~
% 200 —1 0.5 MPa
® 150 |1 0.3 MPal——204 MPa
S —_—
T |
100 0.2 MPa —
e
50 0.1 MPa
0 10 20 30 40 50 60 70

Hebelarm L [mm]

MHSJ3-63D
500 % %
™—~~_Druck 0.6 MPa
400 —~ |
. ~——__05MPa
Z 300 Iy
= \\o.i MPa
[
3 200 =03 MPa
©
T ——1 | o02MPa
100 ‘
0.1 MPa
0

20 40 60 80 100

Hebelarm L [mm]
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Pneumatischer 3-Finger-Greifer Serie MHSJ3

auBen greifend innen greifend
MHSJ3-80D MHSJ3-80D
[ |
7 | !
600 00 \% 0.6 MPa
500 Druck 0.6 MPa - 600 T
—— T 0.5 MPa
: « 500 E—
Z 400 — 0.5MPa| | —
= ——— z \\0.4 MPa|
§ —— 5 w0
$ 300 [ 0.3 MPa
S L 0.3 MPa $ 300 ——
I s
I -
200 o £ 0 | 0.2 MPa
T T
100 0.1 MPa 100 0.1 MPa
0 0
20 40 60 80 20 40 60 80
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]

* je Finger

O
3
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Serie MHSJ3

Abmessungen

MHSJ3-16D bis 25D

(Senkungstiefe 4)

(Senkungsdurchmesser SB)

3 X M4, Gewindetiefe 8

_ (Befestigungsgewinde)

23H9 *39% Tiefe 3

P (Anschluss zum
Offnen der Finger)

CB CA

oWA, Tiefe 1.5

Al

—

(8-

23.2)

Ausschnitt SD - SD

oHA
—2n

(8]
O uw
w c
g4 \ é
1%}
|
2 A ]
(o]
X
-
— /|
& 2
g
?O
>| 3.| AD AE
I
o AA

Abmessungen Signalgeberbefestigungsnut (2 Positionen)

MHSJ3-16D

MHSJ3-20D

P (Anschluss zum
SchlieBen der Finger)

6 X M3, GewindetiefeTB
Montagegewinde fur Anbauteile’\

(geschlossen DC
(gedffnet DO)

NB

-03.2, Senkungsdurchmesser SB, Senkungstiefe 4
(siehe Ausschnitt SD-SD)

(Montagebohrung )

MHSJ3-25D

[mm]
Modell AA |AD |AE | Al | B |[CA |[CB |DC [DO |[EC*|[EO°|FX |[HA |[HB | J | K NB [6) P Q
MHSJ3-16D 46 |16 | 27 | 39 |30 |7 |14 [175 (195 [759,(95%° 12 | 44 [ 36 |10 | 4 |5n9 So0 | 2 M3 6
MHSJ3-20D 49 [ 18 | 28 |42 |36 |7 |14 |20 |22 |8 9,[10%3°| 15 |50 |42 [12 | 5 |6h9900 | 25 M5 7
MHSJ3-25D 55 | 20 | 32 | 47 | 42 | 75 | 175|235 [26.5 952,[125%5° 18 | 59 | 50 |14 | 6 |6h9 3050 | 3 M5 8
Modell R SB | TB WA ® Toleranzangaben bei
MHSJ3-16D 24 |6 5 |17Ho 908 Finger-Greifern sind
MHSJ3-20D | 29 |65 | 6 |2tHg 3% durchmesserbezogen.
MHSJ3-25D 34 |65 | 6 |26HY *5%?

2-194 Z;SVC



Pneumatischer 3-Finger-Greifer Serie MHSJ3

MHSJ3-32D bis 80D

3-UA, Gewindetiefe UB

(Befestigungsgewinde) P 6-TA, Ge'winde“tiefe T8 -
CB CA (Anschluss zum Montagegewinde fir Anbauteile
- r Offnen der Finger)
E (\

2 & |l -
P T Q 10
| & oo
813 215
Sy & @2
X £(8
2 T o=
—ol 215
3 ya P = é

=i - -

(Anschluss zum
AC AD AE i i
VA, Tiefe VB SchlieBen der Finger)
AA
oWA, Tiefe WB 3-gSA, Senkungsdurchmesser SB, Senkungstiefe SC (siehe Ausschnitt SD - SD)
(Montagebohrung )
Abmessungen Signalgeberbefestigungsnut (2 Positionen)

MHSJ3-32D MHSJ3-40D MHSJ3-50D

(Senkungsdurchmesser SB)

(Senkungstiefe SC)

Al

Ausschnitt SD - SD
MHSJ3-63D

20°
[mm]
Modell AA |[AC |AD |[AE |AI | B |[CA [cB |DC | DO [EC* [EO°|FX |[HA |HB | J | K L M NB
MHSJ3-32D 63 | 3 |24 |36 |54 | 54 | 95 (19 [315[355[1153,[155%2% 22 | 76 | 65 [ 20 | 9 [2H9 *3%%°| 2 |8h9 Doss
MHSJ3-40D 66 | 3 |26 | 37 |57 | 62 |[105[19 |36 |40 [159,/19%3° 26 | 86 | 75 | 21 9 [3H9 *99%5 | 2 [8h9 Duss
MHSJ3-50D 80 | 3 [31 |46 |70 | 74 [115 |265|42 |48 [189,(24%3% 32 [103 | 88 | 24 |10 [4H9 *3%° | 2 |10n9 9oz
MHSJ3-63D 91 | 4 [ 37 |50 |79 | 92 {13 |28 |51 |59 [233,(31%2°% 40 [125 [106 | 28 |11 [6H9 *3%° | 3 [12h9 Sous
MHSJ3-80D (108 | 5 | 46 | 57 | 93 [112 [14 |31 |63 |73 [319,/41%29 50 {158 [130 | 32 |12 [8H9 *3%%° | 4 [14h9 345
Modell [6) P Q | R [SA [sB | sC TA B UA UB VA VB WA |wB YA YB
MHSJ3-32D | 45 M5 11 |44 |42 |8 7 M4 8 M5 10 [4H9 *30% | 4 [34H9*3%2| 2 M4 8
MHSJ3-40D | 45 M5 12 |52 |42 |8 7 M4 8 M5 10 [4H9 #3030 | 4 |42Hg+0062] 2 M4 8
MHSJ3-50D |5 M5 14 |63 |51 |95 | 8 M5 10 M6 12 |5HQ *39%0| 5 |50H9*0074| 2 M5 10
MHSJ3-63D |55 M5 17 | 78 |6.6 |11 8 M5 10 M8 16 |6H9 *3%%° | 6 |65H9 *0974| 2.5 M6 12
MHSJ3-80D |6 Rc1/8 |20 | 98 |66 |11 8 M6 12 M8 16 |6H9 *3%%°| 6 |[82H9*3%7| 3 M6 12
¢ Toleranzangaben bei
Finger-Greifern sind
durchmesserbezogen.
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Pneumatischer
3-Finger-
Parallelgreifer

Durchgangsbohrung

Serie MHSH3

216, 020, 925, 832, 340, 850, 363, 280

Bestellschlussel

.
Durchgangsbohrung
Staubschutzabdeckung

- | ohne Staubschutzkappe
J | mit Staubschutzkappe

32

M9PL

—————e Anzahl der Signalgeber

o 2 Stk.
S 1 Stk.
n Am.2) "n" Stk.

Anm.) 216, 820 und 225 sind
nicht mit Staubschutzab-

Material der Staubschutzabdeckung

Anmerkung) Beispiele zur Bestellangabe bei Montage von

Signalgebern an einem pneumatischen Greifer

deckung verfligbar.

Anzahl der Finger o

o (nur fiir Ausf. mit Staubschutzabd.)

1. Greifereinheit..........

- | Chloropren-Kautschuk

(CR) Auswerfereinheit....1 Stk.

F

MHSH3-32DA-M9N

(3 [3-Finger|

Fluorkautschuk (FKM)

S | Silikonkautschuk (Si)

2. Greifereinheit......... 2 Stk.
Auswerfereinheit... 2 Stk.

mit Mittelauswerfer (Zylinderausfiihrung)
1 Stk.

} gesamt 2 Stk.—-

gesamt 4 Stk.
—Geben Sie "4" an.

Kolben-g e Signalgeber e—— MHSH3-32DA-M9N4
16 16 mm . . - |ohne Signalgeber (eingebauter Magnet
20 | 20mm | Funktionsweisee——— | | gnalgeber {eing gret) |
25 | 25mm [D_|doppeltwirkend Verwendbare Signalgeber
32 32 mm ' . Spannungs- | Signalgebermodell ‘Anschlusskabellange (m)-]
40 | 40mm Model | Sonder- | Eletischer Betfebs. | AtSChlUSS) versorgung | aiste Engsitiong [ 0.5 | 3 | 5|10
Auswerfer ion | E A ANGICILNG | Q.
50 | 50mm funktion | Engang | anzeige | (Ausgang) DC [AC |vertikal| axial | () | (D) | @)
63 63 mm - | ohne Auswerfer = PyT——
80 | 80 mm A | Auswerfer pneumatisch o -Lra MONV| MON | @ | ® | —
. 3 (NPN) | |5y,
B | Auswerfer mit Feder < 3-Draht oV
Anm.) 316, 20 und 225 sind nicht 2 —  |einaeqossenes| MOPV| M9P (@ (@ | — )
h N %) geg . (PNP) Relais
mit Auswerfer verfligbar. 5 ekl ja 24\ —— — SPS‘
g abe M9BV| M9B | @ |@ | —
5 wasser- 2-Draht 12V
s g.f;eri‘ige — [mM9BA — | @ | O
Ll nzeige )
« Anschlusskabelldnge: 0.5m..... - (Beispiel) M9B
3m........ L (Beispiel) M9BL
5m........ Z (Beispiel) M9BZ
D-M9BA ist nur als Option "L" verfugbar.
. . = Mit "O" gekennzeichnete Signalgeber werden auf Bestellung angefertigt.
Auswe rfe r-E 1] helt Anmerkung 1) Beachten Sie die Hysterese der Signalgebermodelle mit 2-farbiger Anzeige.
MHSH 3 —A |50|/|A —M9N Anzahi der
¢ l—‘ L o Signalgeber
Durchgangsbohrung Signalgeber (nur fiir Zylinderausfiihrung) - 2 Stk
Anzahl [ - [ ohne Signalgeber (eingebauter Magnet) | S 1 Stk.
der Finger -
3 [3-Finge] Verwendbare Signalgeber
: Sond Elektrischer |Betriebs-| Anschl Spannungs- |Signalgebermodel el
: . S | ANSCIUSS |~ versorgung  [Eektische Engangsichng | 0.5 | 8 | 5 |Anwendung
Auswerfer-Einheit Modell 5 \ntion | Eingang |anzeige |(Ausgan NG | -
g | anee (Ausgend) 5 TAC [vertikal] aial | () | (D) | @)
3 3-Draht
Kolben-g e——— % (NPN) 5V, MONV| MON (@ (@ | —
32 | 32mm 5| _ | enge Dt 2V Imopv| moP (@ | @ | — |-
40 | 40mm 5 gossenes| ja 24Vi—— — SPS.
50 | 50mm e Kabel M9BV| M9B (@ | @ | —
63 | 63 mm é Wasser 2-Draht 12V
80 | 80 mm 3 g_f;erSti — |M9BA — (@ | O
1) nzeigg?
* Anschlusskabelldange: 0.5m ..... - (Beispiel) M9B
Auswerfer 3m. L (Beispiel) M9BL
A | Auswerfer pneumatisch 5m Z (Beispiel) M9BZ

Auswerfer mit Feder
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D-M9BA ist nur als Option "L" verfigbar.

= Mit "O" gekennzeichnete Signalgeber werden auf Bestellung angefertigt.
Anmerkung 1) Beachten Sie die Hysterese der Signalgebermodelle mit 2-farbiger Anzeige.
Anmerkung 2) Signalgeber fiir die Auswerfereinheit sind nur fiir die Zylinderausfiihrung verfligbar.

'\

SVC




Technische Daten

Pneumatischer 3-Finger-Greifer Serie MHSH3

Ohne Auswerfer

Technische Daten pneum

Auswerfer/Zylinderausfiihrung  Auswerfer/Federausfiihrung

atischer Greifer

Modell MHSH3-1 6D‘MHSH3-20D MHSH3-25D MHSH3-32D‘MHSH3-40D‘MHSH3-50D MHSH3-63DMHSH3-80D
Kolben-o (mm) 6 | 20 25 2 | 40 50 63 80
Medium Druckluft
Betriebsdruck (MPa) 0.2 bis 0.6 ‘ 0.1 bis 0.6
Umgebungs- und Betriebstemperatur (°C) —10 bis 60
Wiederholgenauigkeit (mm) +0.01
Max. Betriebsfrequenz, Zylklen/min. 120 ‘ 60 30
Schmierung nicht erforderlich
Funktionsweise doppeltwirkend
e ovocor B 0 | 2 [ w [ e [ w [ e | e [ o
0.5 MPa greifend 15 26 45 77 118 187 329 490
Durchmesser der Durchgangsbohrung (mm)| 23H10°5%*°| @3H10'0°°| @4H100%®| @6H10°3%® | 510H10'3%%| 612H10*3°7| 316H10"397°| @20H10*5 %%
Offnungs-/SchlieBweite () (mm) 4 4 6 8 8 12 16 20
Gewicht (g) 90 140 220 410 570 970 1.650 2.920
Anm. 1) Die Werte fiir 216 bis 225 gelten bei Haltepunkt L = 20 mm, flr 32 bis @63 bei Haltepunkt L = 30 mm, und fiir 280 bei Haltepunkt L = 50 mm.
Siehe "Effektive Haltekraft" auf S. 2-200 bis 2-202 firr die Haltekraft an jeder Halteposition.
Technische Daten Auswerfer (Zylinderausfiihrung)
Modell MHSH3-32DA MHSH3-40DA MHSH3-50DA MHSH3-63DA MHSH3-80DA
Kolben-@ des Auswerfers (mm) 12 20 25 32 40
Medium Druckluft
Betriebsdruck (MPa) 0.2 bis 0.6 0.1 bis 0.6
Umgebungs- und Betriebstemperatur (°C) —10 bis 60
Max. Betriebsfrequenz des Auswerfers Zyklen/min. 60 30
Schmierung nicht erforderlich
Funktionsweise doppeltwirkend
Hub Auswerfer (mm) 5 5 10 10 15
Auswerfkraft [N] _
bei 0.5 MPa s:v?lfeaghl.:ng 45 130 204 335 524
Gewicht (g) 530 770 1.330 2.300 4.000
Technische Daten Auswerfer (Federausfiihrung)
Modell MHSH3-32DB MHSH3-40DB MHSH3-50DB MHSH3-63DB MHSH3-80DB
Hub Auswerfer (mm) 5 5 10 10 15
Federkraft des Auswerfers (N) 6 bis 10 11 bis 15 20 bis 25 29 bis 34 49 bis 59
Gewicht (g) 500 740 1.290 2.250 4.000
Gewicht
232 240 250 063 280
ﬁnu:g%lajgibogung mit Staubschutzabdeckung 430 600 1.020 1710 3.040
AMu:YiveSrf:Ir ‘(ng?nd(i;a\xsfﬂhrung) mit Staubschutzabdeckung 550 800 1.380 2360 4120
A'\;Iji:/lvgfilr ‘(Jl::;afieraléj)sg]hrung) mit Staubschutzabdeckung 520 770 1.340 2310 4.120
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Serie MHSH3

Konstruktion

216 bis 25 Finger geschlossen Finger geoffnet

DDA ® ® @ @
_‘._' g |
) | — I
rm—_y
Ii: f 1
] |
|
' L i
232 bis 080 Finger gedffnet
® 4 6 7 3 1 10
Stiickliste
Pos. Bezeichnung Material Bemerkung
1 |Gehduse Aluminium hart eloxiert
2 |Kolben e16bis‘n25: rostfrei?rlStahl .
232 bis ©80: Aluminium hart eloxiert T
3 |Prismenfiihrung (A) Stahl gehartet
4 |Finger Stahl gehartet
5 |Deckel (A) Aluminium hart eloxiert
6 |Endplatte (A) rostfreier Stahl Pos. Bezeichnung Material Bemerkung
7 |Rohr rostfreier Stahl 13 | Dichtung NBR -
8 |Fiihrung Aluminium hart eloxiert 14 | Dichtung NBR -
9 |Magnet synthetischer Kautschuk 15 | Dichtung NBR -
10 |Innensechskantschraube Stahl vernickelt 16 | Kolbendichtung NBR -
11 |Positionierstift rostfreier Stahl 17 | Kolbenstangendichtung NBR -
12 |Sicherungsring Stahl vernickelt 18 | Kolbenstangendichtung NBR —
Service-Sets
Set-Nr.
MHSH3-32D | MHSH3-40D | MHSH3-50D | MHSH3-63D | MHSH3-80D
MHSH3-16D | MHSH3-20D | MHSH3-25D SH3-3 SH3-40 SH3-50 SH3-63 SH3-80 Inhalt
MHSHJ3-32D | MHSHJ3-40D | MHSHJ3-50D | MHSHJ3-63D | MHSHJ3-80D
Ein Set enthalt die 0. a.
MHSH16-PS | MHSH20-PS | MHSH25-PS | MHSH32-PS | MHSHA40-PS | MHSH50-PS | MHSHE3-PS | MHSHB0-PS | arikel Pos. 13, 14, 15, 16, 17 und 18.
Staubschutzabdeckung (A)
Set-Nr.
Pos. Bezeichnung | Material MHSH3-32D MHSH3-40D MHSH3-50D MHSH3-63D MHSH3-80D
MHSHJ3-32D MHSHJ3-40D MHSHJ3-50D MHSHJ3-63D MHSHJ3-80D
Staubschut CRAmm,) MHSHJ3-J32 MHSHJ3-J40 MHSHJ3-J50 MHSHJ3-J63 MHSHJ3-J80
19 bzu ic uz'A FKM Amm) MHSHJ3-J32F MHSHJ3-J40F MHSHJ3-J50F MHSHJ3-J63F MHSHJ3-J80F
abdeckung (A) 5, MHSHJ3-J32S MHSHJ3-J40S MHSHJ3-J50S MHSHJ3-J63S MHSHJ3-J80S

Anmerkung) CR: Chloroprenkautschuk, FKM: Fluorkautschuk, Si: Silikonkautschuk
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Konstruktion

Pneumatischer 3-Finger-Greifer Serie MHSH3

Auswerfer pneumatisch betatigt

5
©) Stiickliste
@ Pos. Bezeichnung Material Bemerkung
@ 1 Auswerfergehduse Aluminium hart eloxiert
2 Kolben (P) Aluminium hart eloxiert
® 3 Zylinderdeckel Aluminium hart eloxiert
a3 4 | Dampfscheibe Urethankautschuk
5 Kolbenstange Auswerfer (P) rostfreier Stahl hart verchromt
6 Magnet synthetischer Kautschuk
7 Innensechskantschraube Stahl vernickelt
8 Sicherungsring Stahl vernickelt
9 Stahlkugel rostfreier Stahl
10 | Dichtung NBR
11 Dichtung NBR
12 | Kolbendichtung NBR
13 | Kolbenstangendichtung NBR
Service-Sets (Auswerfer/Zylinderausfiihrung)
Set-Nr.
MHSH3-A32A MHSH3-A40A MHSH3-A50A MHSH3-A63A MHSH3-A80A Inhaft
MHSH32A-PS MHSH40A-PS MHSH50A-PS MHSH63A-PS MHSH80A-PS Ein Set enthalt die o. a. Artikel
Pos. 10, 11, 12 und 13.
Konstruktion
Auswerfer/Federausfiihrung
@ 8
@ 7 Stiickliste
pe s Pos. Bezeichnung Material Bemerkung
7 6 1 Auswerfergehéuse (S) Aluminium hart eloxiert
@ 4 @ 2 Zylinderdeckel (S) rostfreier Stahl
3 J 3 Federhalter rostfreier Stahl
i 4 Feder rostfreier Stahl
5 Kolbenstange Auswerfer (S) rostfreier Stahl hart verchromt
1 6 Innensechskantschraube Stahl vernickelt
7 Innensechskantschraube Stahl vernickelt
8 | Sicherungsring Stahl vernickelt
ZSNC 2-199



Serie MHSH3

Haltepunkt

¢ Achten Sie darauf, dass sich die Hebelarmlange des Werkstlicks im
Bereich der angegebenen Werte der folgenden Diagramme fir die

effektive Haltekraft befindet.

* Liegt der Haltepunkt auBerhalb der angegebenen Bereiche, wirkt beim
Betrieb eine UbermaBige exzentrische Last auf den Gleitabschnitt der
Finger, was zu einer verkirzten Lebensdauer flihren kann.

Effektive Haltekraft

Haltepunkt

Haltepunkt

_|'7
]

—] .
]

T T[T

]

aufen greifend

[
L

L

innen greifend

L: Hebelarmlénge

 Definition der Haltekraft

Die in den Diagrammen angegebene Haltekraft F auBBen greifend

bezeichnet die an jedem der Finger wirkende Kraft,
wenn alle 3 Finger und Anbauteile vollen Kontakt
mit dem Werkstick haben, wie in der Abbildung
unten dargestellt.

auBen greifend

’ innen greifend ‘

1 N: ca. 0.102 kgf
1 MPa: ca. 10.2 kgf/cm?

2-200

innen greifend

O
=

Py I —
T
Druck 0.6 MPa
15 20 ] %
. \\Druck 0.6 MPa « ———_| 0.5MPa
= — | Z 15 ——
= 10 Wl = — 0.4 MPa
[ — ‘ < T ——
% 24 MPa < 10 —
3 . L 0.3 MPa s —T——— | 0.3MPa
————1 | 02MPa 5 ——1 0.2 MPa
0 0 L
5 10 15 20 25 30 5 10 15 20 25 30
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
35 20 T T 7
30 35 ™ ,i K 0.6 MP. |
ruc - a —
~~~_Druck 0.6 MPa I~
25 i \ l T 30 T~ U
= , \\ 0.5 MPa Z 25 ~_0.5 MPa
o= | = T 0.4 MP
& . T T—L_04MPa T 20 — = 4 MpPa [ |
< 0.3 MP; < 0.3 MPa|
2 —r——| £ s
T
T 10 —T— 0.2MPa T — 0.2 MP4
— 10 —
5 5
0 5 10 15 20 25 30 35 0= % 10 15 20 25 30 35
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
70 70
60 60 L
Druck 0.6 MPa
50 \ 0 — > %
l Druck 0.6 MPa —
Z 40 ~ DN~ | Z . 0.5 MPa
= L s mpa 5 ~_04MPa
% 30 —~—~—_ 0.4 MPa 2 % — T
= ~" s ——__0.3MPa
£ o0l T 0.3 MPa T 2 —
——1__02MPa
T TT—T——— 0.2MP4 \
10 10
0 10 20 30 40 50 ™90 20 30 40 50
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
* je Finger




Pneumatischer 3-Finger-Greifer Serie MHSH3

Effektive Haltekraft

 Definition der Haltekraft

Die in den Diagrammen angegebene Haltekraft F  @auBen greifend innen greifend
bezeichnet die an jedem der Finger wirkende
Kraft, wenn alle 3 Finger und Anbauteile vollen
Kontakt mit dem Werkstliick haben, wie in der MHSH3 32D M|'1|ZSOH3 32D
Abbildung unten dargestellt. 100
100 Druck 0.6 MPa |
80 “Druck 06 MPa 1| I
. | 80 — 0.5 MPa
Z . \\Oﬂpa :‘Z ] ™~
= — 0.4 MPa — ——_| 0.4 MPa
g T g " odue
2 4 0.3 MPa < —] b a
F s O T — 3 4 T
T 0.2 MPa T 0.2 MPa
+ 20 + 20 Ao
0.1 MPa 0.1 MPa ||
F F 0 T
0 10 20 30 40 50 10 20 30 40 50
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
aufBBen greifend MHSH3-40D MHSHS3-40D
160 200
— Druck 0.6 MPa 160 i
, 120 ‘ Druck 0.6 MPa
= \\%MPa Z 120 \\‘\ 0‘5 -
o —— 0.4 MPa £ \@M
< —— ~ —a
= ——1_ | 03MPa L 80 ——1 0.3 MPa
T R — £ —
40 0.2 MPa 0.2 MPa
— 40
0.1 MPa 0.1 MPa
i | i |
10 20 30 40 50 10 20 30 40 50
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
’ innen greifend \
MHSH3-50D MHSH3-50D
250 350
1 N: ca. 0.102 kgf , 300
1 MPa: ca. 10.2 kgf/cm 200
a( \\)rucl‘( 0.6 TVIPa x 250
Z 150 — \0'5 MPa S 00 ~Druck 0.6 I:IIPa
& T : kS ———_ 0.5MPa
g ~~__ 0.4 MPa X — |
% 0.3 MPg _— © 150 0.3 MP T
£ 100 — = Ll ~—— 0.4 MPa
T 0.2 MP4 — 100 (0.2 MPa ]
50 f0 4 ‘
0.1 ‘MPa 50 0.1 MP:
0 10 20 30 40 50 60 70 70 20 30 40 50 60 70
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
400 500
——~—{__Druck 0.6 MPa
] 400 Druck 0.6 MPa |
. 300 0.5 MPa \
= ———05F = ——_05MPa
= ————_ [04MPa = 300 1
g 200 = £ ——04MPa
E L | 03 Mra 3 200 0.3 MPa
T x [
0.2 MP:
100 Pa 100 [ | 02 !VIPa
0.1 MPa | 0.1 MPa
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
* je Finger
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Serie MHSH3

Effektive Haltekraft

 Definition der Haltekraft
Die in den Diagrammen angegebene Haltekraft
F bezeichnet die an jedem der Finger wirkende
Kraft, wenn alle 3 Finger und Anbauteile vollen
Kontakt mit dem Werkstiick haben, wie in der
Abbildung unten dargestellt.

] innen greifend \

1 N: ca. 0.102 kgf
1 MPa: ca. 10.2 kgf/cm?

Effektive Auswerfkraft

auBen greifend

innen greifend

600

500 Druck 0.6 MPa
% 400 — 0.5 MPa |
=2 \\Ma
& 300 T
< — 0.3 MPa
§ 200 | 0.2 MPa

100 0.1 MPa

0 20 40 60 80
Hebelarm L [mm]

MHSH3-80D

700

600 Druck 0.6 MPa
. 500 \\‘ 0.5 MPL
Z 400 —— oampa_|
=
£ 300 0.3MPa__|
% 200 0.2 MPa

100 0.1 MPa

0 20 40 60 80
Hebelarm L [mm]

* je Finger

— PA

nl !
i 'Y

PA: Auswerfkraft

fl s
HL Ly

PB: Federkraft

2-202

Zylinderausfiihrung (anm. 1)

Versorgungsdruck [ MPa]

Federausfiihrung
MHSH3-32DA MHSHS3-32DB
60 11
50 oA / 10 o
40 // .9 //
= Z
£ 30 / £ 8 pd
g / g 4
§ 20 A § 7 ,/
10 6
0 01 02 03 04 05 06 0 1 2 3 4 5 6
Versorgungsdruck [ MPa] Hub Auswerfer [mm]
MHSH3-40DA MHSH3-40DB
180 16
150 z 15
PA / PB
e 120 // = 4 /’
L / § 1 /|
g 4 £ 4
2 e // g 2 //
30 r/ 1"
0 01 02 03 04 05 06 0

2 3 4 5 6

Hub Auswerfer [mm]

Anm. 1) Schubkraft der Zylinderausfiihrung bei
Ausfahrbewegung der Kolbenstange des

Auswerfers.

O




Pneumatischer 3-Finger-Greifer Serie MHSH3

Effektive Auswerfkraft
Zylinderausfiihrung -1 Federausfiihrung
MHSH3-50DA MHSH3-50DB
| T ia
_ —PA PB
250 24
200 PA ‘/ 23
= =
PA: Auswerfkraft E / .:_
T 150 A g »
2 / =<
g / 2
| < 100 v L 21
%ﬁ 50 ,/ 20
L — APB {
0 01 02 03 04 05 06 0 2 4 6 8 10 12
Versorgungsdruck [MPa] Hub Auswerfer [mm]
PB: Federkraft
MHSH3-63DA MHSH3-63DB
600 34 %
PB
500 33
PA _
& 400 4‘> z 32
5] =
£ 300 £ 3
H 5]
(%] ke)
2 200 / P 30
P
100 29
L L
0 01 02 03 04 05 06 0 2 4 6 8 10 12
Versorgungsdruck [MPa] Hub Auswerfer [mm]
MHSH3-80DA MHSH3-80DB
900 59 T
PB
750 57
PA i o
= 600 Z 55
§ N o
5 450 o £ 58
2 v g
< 300 / w51
150 // 49
0 01 02 03 04 05 06 07 3 6 9 12 15 18
Versorgungsdruck [MPa] Hub Auswerfer [mm]

Anm. 1) Schubkraft der Zylinderausfiihrung bei
Ausfahrbewegung der Kolbenstange
des Auswerfers.

O
S
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Serie MHSH3

Abmessungen

MHSH3-16D bis 25D

3 X M4, Gewindetiefe 8

oWA, Tiefe 1.5

@3H9 0%, Tiefe 3

(Befestigungsgewinde)

P (Anschluss zum

6 X M3, Gewindetiefe TB

Offnen der Finger
ger) CB CA Montagegewinde fir Anbauteile
8o
cw
Qo
TIPS
= —
<0 m -0
29 - 3| B R <X )| 1oa8
el 8| ® oc
© o - @
M 5 3
¥ [ o £8
- | (<] b=
g |2 BD P (Anschluss zum NB 2
o I G SchlieBen der Finger) NA
S !
AC AD AE 3-03.2, Senkungsdurchmesser SB, Senkungstiefe 4
AA (Montagebohrung )

Abmessungen Signalgeberbefestigungsnut (2 Positionen)

MHSH3-16D

o /
Zy

MHSH3-20D

\

MHSH3-25D

\

\

20° o0°

[mm]
Modell AA [AC [AD | AE [BA [BB [BC |[BD [CA [CB |DC |DO [EC*[EO°|FX |G [ I [ J [ K [NA| NB
MHSH3-16D | 46 | 7 |105[285] 30 (30534 |27 |7 [14 |175]195[7590/95%8% 12 |32 | 4 |10 | 4 | 8 [5h9 Boao
MHSH3-20D |49 | 7 |12 [30 |36 |365|40 [28 |7 |14 [20 |22 [83,10%° 15 |34 | 5 [12 | 5 | 10 |6h9 Jo
MHSH3-25D |55 | 8 [13 |34 |42 |425| 47 |32 |75 |175[23.5]265 (952341258 18 |38 | 5 |14 | 6 | 12 |6h9 o0
Modell [o) P Q R |SB | TB WA ZA . 'Ifoleranzar_]gaben bei
MHSH3-16D | 2 M3 6 |24 |6 | 5 [17H9°0" [3H10°3%® Zg]r%eh;c;;esf;&;g]den
MHSH3-20D | 2.5 M5 7 |29 | 65| 6 P1H9*Q%2 [3H10*3040 gen.
MHSH3-25D | 3 M5 8 [34 |65 | 6 PBHY*GO® 4H10"G™M8
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Pneumatischer 3-Finger-Greifer Serie MHSH3

MHS H3-32 D b i S 80 D 6-TA, Gewindetiefe TB

3-0 SA, Senkungsdurchmesser SB, Senkungstiefe SC
(Montagebohrung )

P (Anschluss zum

3-UA, Gewindetiefe UB “Bffnen der Finger) /

CB CA
3-YA, Gewindetiefe YB VA
S o
R N
o o [ &
Yo N <
gu N - %%'g )
2z g[8
29 ZC alc
s, [9]
o O | 40_5 %
X Te é 3
- — T Q| S
— H o |5
© 2!3
O =
BD
» \ P (Anschluss zum NB
M I G SchiieBen der Finger) NA
AC AD AE
AA

Abmessungen Signalgeberbefestigungsnut (2 Positionen)

MHSH3-32D MHSH3-40D MHSH3-50D
\
N,

MHSH3-80D

\

/ | \\ ok

Modell AA |[AC [AD |AE |BA |BB |[BC |[BD [CA |[CB | DC|DO|EC*|EO°/FX | G | I |J | K L

MHSH3-32D | 63 | 9 [155 (385 | 54 |545| 62 | 36 | 9.5| 19 [31.5/35.5[1153,[1553% 22 [43.5| 6 |20 | 9 [2H9 *30%°
MHSH3-40D | 66 | 9 [17.5 395 | 62 |625]| 72 | 37 |105| 19 [36 |40 [159,(192% 26 [45 | 7 [21 | 9 |[3H9 *59%
MHSH3-50D | 80 |10 | 21| 49| 74 |745| 84 | 46 [11.5] 26,542 |48 [189,[24'3% 32 |555| 9 |24 [10 [aH9 *§°%
MHSH3-63D | 91 |12 | 26 | 53| 92 [925(102 | 50 [13 |28 |51 |59 [233,/313° 40 |61 |11 |28 [11 [6H9 *5:0%°
MHSH3-80D [108 | 15 [31.5 |61.5 [112 [1125(125 | 57 [14 |31 |63 |73 [313,4139 50 |72 |12 |32 |12 [gHQ *30%

[mm]
NA| NB [ O
14 |8h9 O os6| 4.5
16 | 8h9 36| 4.5
18 [10h9 9 g36| 5
24 (1299 045| 5.5
28 [14h93 43 6

Modell P Q |R|sA|sB|sc| TA [1B| UA [uB| vA [vB| WA [wB| YA |YB ZA |zB |zC
MHSH3-32D | M5 11 | 44 |42 | 8 M4 8 |M5x0.8 | 10 |4H9 *30% 34H9 *3%2| 2 M4 8 |6H10 74| 9
MHSH3-40D | M5 12 |52 |42 | 8 M4 8 |M5x0.8 |10 |4Hg *30%0 42HQ *0%2| 2 M4 8 [10H10%9%%11.4 | 9
MHSH3-50D | M5 14 | 63 |51 | 95 M5 10 |M6x 1 12 |5Hg *§0%0 52H9 *3074| 2 M5 [10 [12H10*0913.4 | 10
MHSH3-63D | M5 17 | 78 | 6.6 |11 M5 10 |M8x1.25| 16 |6H9 *§-9% 65H9 074125 | M6 |12 [16H10%07%7.4 | 12
MHSH3-80D | Rc1/8 |20 | 98 | 6.6 |11 M6 12 M8 x1.25| 16 |6H9 *59%| 6 |82H9 *3%7| 3 M6 |12 [20H10*3%*R1.4 | 15

® Toleranzangaben bei

Finger-Greifern sind

durchmesserbezogen.

AN INIS

[N ES; B BN

|00 |00 (N[~

SVC 2-205
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Serie MHSH3

Abmessungen: Auswerfer pneumatisch betatigt

MHSH3-32DA bis 80DA

M5 (Anschluss zum Gewindetiefe UD
Einfahren des Auswerfers) ZF Auswerfer ausgefahren
FX ZG Auswerfer eingefahren  3-UC g
Q
»
[
4\,% R | S
— @ "
- 8
QN
Q
zJ
oVA, Tiefe VB
AH ZH, Gewindetiefe ZI
AJ AG
M5 (Anschluss zum (AF)

Ausfahren des Auswerfers)

Abmessungen Signalgeberbefestigungsnut des Auswerfers (2 Positionen)

MHSH3-32DA MHSH3-40DA MHSH3-50DA
\\ Z
‘ - | .
~1 4l
™| o 3 [ ©
o ™ > | ©
5 N~ 3 |
] 0| o I
12 2, @ 3
[Te]
12 6
-]
16
MHSH3-63DA MHSH3-80DA
13
o)
o> [
|
e art
| ] |
Y [ A L —
T |
o o 3 oo 3
S|~ -] ®
T 6 T 6
18 21
Anm.) Fir Abmessungen siehe Abmessungen des
MHSH3-32 bis 80D auf S. 2-205.
[mm]
Modell AF |AG |AH | AJ |BE BF BG |[CC | FX uc UD |UE VA VB | ZD |ZE | ZF |2G ZH Zl |4
MHSH3-32DA |35 (26 | 9 | 9 |30 [32h9 84 | 535 | 95|22 M5 10 |5.5 |4H9 *}0% 6 | 5|20 |15 M3 6 |35

MHSH3-40DA [36 [27 |12 | 9 [38 [40n9 3o | 615 [135]26 | M5 10 [5.5 [4Hg 000 10 [ 8 |21 [16 M5 10 |45

MHSH3-50DA |44 [33 |15 |11 [48 [50n9 $os | 735 (17532 | M6 12 6.6 |5H9 *00%0 12 [10 |28 [18 | M6 12 |5

MHSH3-63DA |48 |35 |18 |13 |58 [60h9 Sz | 915 (20 |40 M8 16 | 8.6 |6H9 000 16 |14 |32 |22 M8 16 |7

[N RS RE N FH

MHSH3-80DA |58 |45 |20 |13 |68 [70n9 S47 |1115 (25 | 50 M8 16 |8.6 |6HY9 5030 20 |17 | 41 |26 M10 20 (8
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Pneumatischer 3-Finger-Greifer Serie MHSH3

Abmessungen: Auswerfer mit Federkraft

MHSH3-32DB bis 80DB

Gewindetiefe UD

FX Auswerfer ausgefahren ZF 3-UC w
Auswerfer eingefahren ZG g
[s0]
{
%,% | S
N | > B N | PR
l [SERSYS]
]IN
Q ZJ
oVA, Tiefe VB
oWC, Tiefe WD
AH_ ZH, Gewindetiefe ZI
AJ AG|
(AF)
4 - - - N
w O
ml ;o
Ql Q
AH
AF
MHSH3-32DB, 40DB
Anm.) Fir Abmessungen siehe Abmessungen des
MHSHS3-32 bis 80D auf S. 2-205.
[mm]
Modell AF |AG |AH |AJ | BE BF BG | FX uc UD | UE VA VB wC WD | 2D | ZE | ZF | Z2G
MHSH3-32DB |18 | — | 9 9 | — [32h9 84 | 535 | 22 M5 10 |55 [4H9 *%0 | 4 | 208" |15 | 6 | 5 |20 | 15
MHSH3-40DB |21 | — | 12 9 | — [40n9 S | 615 | 26 M5 10 |55 [4H9 *09%0 | 4 | 241 145 [ 10 | 8 |21 | 16
MHSH3-50DB | 30 | 19 [ 15 | 11 | 48 [50h9 S, | 735 | 32 M6 12 |66 [5H9 3% | 5 | 32+1 145 | 12 |10 |28 | 18
MHSH3-63DB |35 |22 (18 | 13 | 58 [60h9 8,7 | 915 | 40 M8 16 |86 [6H9 000 | § | 42491 |2 16 | 14 |32 | 22
MHSH3-80DB | 48 | 35 [20 |13 | 68 [7009 S47 | 1115 | 50 M8 16 |86 [BH9 9% | 6 | 527 |2 20 |17 |41 | 26
Modell ZH 21 | 2
MHSH3-32DB M3 6 | 35
MHSH3-40DB M5 10 | 45

MHSH3-50DB M6 12 | 5
MHSH3-63DB M8 16 | 7
MHSH3-80DB M10 20 | 8
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Serie MHSH3

Abmessungen: Durchgangsbohrung mit Staubschutzkappe

MHSHJ3-32D bis 80D

3-UA, Gewindetiefe UB

(Befestigungsgewinde)

P (Anschluss zum

Offnen der Finger)

6-TA, Gewindetiefe TB

Montagegewinde flr Anbauteile

3-YA, Gewindetiefe YB
. (\ %
L
8_3 jl @% _ |l m —
sl 8 e =18
=4 oS
VA, Tiefe VB £ 5 Qe
3! B [0}
T oy S “q‘)‘ 7]
S|t o £\
oWA, Tiefe WB - o3 8|5
/_A = ~ 87
- P (Anschluss zum NC NB =
M SchlieBen der Finger)
AC AD AE
AA
3-0SA, Ansenkung SB, Senkungstiefe SC (siehe Ausschnitt SD - SD)
(Montagebohrung )
Abmessungen Signalgeberbefestigungsnut (2 Positionen)
)
(7]
o
Q
3
()]
c
2
g (Ansenkung SB)
-
<
B MHSHJ3-63D
Ausschnitt SD - SD
20°
[mm]
Modell AA [AC [AD [AE (A1 [ B [cAa|[cB|DC | DO|EC*|EO° |FX |HA |[HB | J | K L M NB
MHSHJ3-32D | 63 | 3 |24 |36 |54 |54 | 95|19 |31.5|355|1153,1655%° 22 | 76 |65 | 20 | 9 [2H9 *39%5 | 2 |8h9 Jyss
MHSHJ3-40D | 66 | 3 |26 |37 |57 | 62 |10.5|19 |36 |40 |159,[19'5° 26 | 86 |75 | 21 | 9 |[3H9 *9%%°| 2 |8h9 O, s
MHSHJ3-50D | 80 | 3 [31 |46 |70 | 74 |11.5]|26.5|42 |48 |183,[24'5° 32 [103 | 88 | 24 |10 |4H9 *89% | 2 10h9 Opss
MHSHJ3-63D | 91 | 4 [37 |50 |79 |92 |13 |28 |51 |59 |233,/31*23° 40 [125 [106 | 28 [11 |6H9 *59%° | 3 12h9 $ous
MHSHJ3-80D (108 | 5 |46 |57 | 93 [112 |14 [31 |63 |73 |313,412° 50 [158 [130 | 32 [12 |[8HO *3%9% | 4 14h9 Soss
Modell o P Q |R|sAlsBsc| 1A |TB UA (uB| vA |vB| wWA (wB| YA |yB| zA
MHSHJ3-32D |45 M5 11 |44 |42 |8 |7 M4 8 M5 10 [4H9 *39%0 | 4 |34Hg *3%82 | 2 M4 8 |eHio 5
MHSHJ3-40D |45 M5 |12 |52 [42 |8 |7 M4 8 M5 10 [4H9 #0930 | 4 |4oHg #0062 | 2 M4 8 |10H10 +0.058
MHSHJ3-50D |5 M5 |14 |63 |51 |95 8 M5 10 M6 12 |5H9 9% | 5 |[52Hg +99™ | 2 M5 10 [12H10 *3.070
MHSHJ3-63D |5.5 M5 [17 |78 |66 [11 | 8 M5 10 | M8 16 [6H9 *3%° | 6 |65H9 *397 [2.5 M6 12 [16H10 3970
MHSHJ3-80D |6 Rc1/8 |20 |98 |66 [11 | 8 M6 12 | M8 16 [6H9 *$%%° | 6 |[g2Hg *3%7 | 3 M6 12 [20H10 3984

2-208
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Pneumatischer 3-Finger-Greifer Serie MHSH3

Abmessungen: Auswerfer pneumatisch betétig_;t mit Staubschutzkappe

MHSHJ3-32DA bis 80pA

M5 (Anschluss zum
Einfahren des Auswerfers)

FX ZH, Gewindetiefe ZI

Auswerfer ausgefahren ZF 3-uc Gewindetiefe UD
Auswerfer eingefahren ZG
T —
% (\ T
V& ulu|e
I ol i i L
ow
N|N
Q
zJ |
oVA, Tiefe VB %
AH
M5 (Anschluss zum AJ AG
Ausfahren des Auswerfers) (AF)
Anm.) Weitere Abmessungen fir MHSHJ3-32 bis 80D auf S. 2-208.
Fir Abmessungen der Signalgeberbefestigungsnuten des
Auswerfers, siehe MHSH3-32 bis 80DA auf S. 2-206.
[mm]
Modell AF |AG [AH |AJ | BE BF BG |CC | FX uc uD VA VB | 2D | ZE | ZF | ZG ZH 2l |2
MHSHJ3-32DA |35 (26 | 9 | 9 |30 [32h9 Soe | 535| 9.5 | 22 M5 10 |4H9 *90%0 | 4 6| 5|14 | 9 M3 6 |35
MHSHJ3-40DA | 36 [27 [12 | 9 | 38 [40nh9 3o | 615 (135 | 26 M5 10 [4H9 *3%%° | 4 |10 | 8 |15 | 10 M5 10 |45
MHSHJ3-50DA | 44 (33 |15 | 11 | 48 |50h9 3o | 735(17.5 | 32 M6 12 |5H9 *90%° | 5 | 12 | 10 | 21 | 11 M6 12 |5
MHSHJ3-63DA | 48 (35 | 18 | 13 | 58 |60h9 9474 | 915 (20 | 40 M8 16 |6H9 *3%%0 | 6 | 16 | 14 | 24 | 14 M8 16 |7
MHSHJ3-80DA | 58 |45 |20 |13 | 68 |70n9 3074 [1115[25 | 50 M8 16 |6H9 %% | 6 | 20 |17 |31 | 16 M10 20 |8
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Serie MHSH3

Abmessungen: Auswerfer mit Feder und Staubschutzkappe

MHSHJ3-32DB bis 80DB

Gewindetiefe UD

Auswerfer ausgefahren ZF
FX Auswerfer eingefahren ZG 3-uc

ZH, Gewindetiefe ZI

3-gUE

I | i —|
| ‘
/ /
_4‘,...
|
I
|
|
1
I
f
oBE
oBF
oBG

oZD
ZE

ZJ)

oVA, Tiefe VB

oWC, Tiefe WD AH
AJ AG
(AF)
u.J 14} |
o m
Q| @
AH
i AF
L MHSHJ3-32DB, 40DB
- - - -——

Anm.) Weitere Abmessungen fir MHSHJ3-32 bis 80D

auf S. 2-208.

[mm]

Modell AF |AG |AH | AJ | BE BF BG | FX uc UD | UE VA VB wceC WD | 2D | ZE | ZF

MHSHJ3-32DB | 18 | — | 9 9 | — [32n9 Do | 535 | 22 M5 10 |55 |[4H9 3% | 4 | 20*%" |15 | 6 | 5 | 14

MHSHJ3-40DB | 21 | — | 12 9 | — |40n9 Soen | 615 | 26 M5 10 |55 |4H9 8% | 4 | 24 1 |15 | 10 8 | 15

MHSHJ3-50DB | 30 | 19 | 15 | 11 | 48 |50h9 S | 735 | 32 M6 12 6.6 [5H9 ™ | 5 | 32 %1 |15 |12 | 10 | 21

MHSHJ3-63DB | 35 | 22 | 18 | 13 | 58 |60h9 Jo74 | 915 | 40 M8 16 [ 86 |6H9 "% | 6 | 42! |2 16 | 14 | 24

MHSHJ3-80DB | 48 | 35 |20 | 13 | 68 |70n9 3074 [1115 | 50 M8 16 |86 |6H9 "% | 6 | 521 |2 20 | 17 | 31
Modell Z2G ZH 2l | zJ
MHSHJ3-32DB | 9 M3 6 |35

MHSHJ3-40DB | 10 M5 10 | 45
MHSHJ3-50DB | 11 M6 12 |5
MHSHJ3-63DB | 14 M8 16 |7
MHSHJ3-80DB | 16 M10 20 |8
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Pneumatischer

Parjl-;mi?er; Sel‘ ie M H S L 3

(Langhub) 016, 320, 625, 032, 940, 350, v63, 280, 100, 125

Bestellschliissel

Kolben-o

i) MHSL 3 —20/ D —M9PL

LanghubT T _IJ

Anzahl der Signalgeber

Anzahl der Flnge . > Stk
F'”QET S 1 Stk.
Signalgeber
- ohne Signalgeber (eingebauter Magnet
Kolben-ge | L=— 1 nalgeber (sng gnet) |
Verwendbare Signalgeber
16 | 16 mm Spannungs- | Signalgebemodel ‘Anschiusskabellange (m)
20 | 20mm Modell| Sonder- |Elektrischer Betriebs- Anschiuss| Versorgung  |Beiie Ennsic Anvending
25 | 25mm 00 fnktion Eingang |anzeige | (Ausgang) gung ke Engngsiting 1 0.5 | 3 | 5
DC  [AC |vertikal [ axial | () | (L) | 2
2 3-Draht o
% (NPN) 5V, MONV| MON | @ | @
Funktionsweise o S — ) 3-Draht 12v MOPV| MoP | @ | @ | — .
(2] eingegossenes) (PNP) Relais
ID [doppeltwirkend 5 ja oqvl—| — ol
E Kabel M9BV| M9B | ® | @ | —
§ wasser- 2-Draht 12V
E S\Zfarblge = MOBA| — | @ | O
1] nzeige )
= Anschlusskabellange: 0.5m..... - (Beispiel) M9B
3m........ L (Beispiel) M9BL
5m........ Z (Beispiel) M9BZ

D-M9BA ist nur als Option "L" verfugbar.
= Mit "O" gekennzeichnete Signalgeber werden auf Bestellung angefertigt.
Anmerkung 1) Beachten Sie die Hysterese der Signalgebermodelle mit 2-farbiger Anzeige.

Kolben-o

KPAVEEAPEIMHSL 3 —50/D —Y59A

Langhub o——r
Anzahl der Signalgeber

Anzahl der Finger s ? gt
E-_S-Finger = o Stl;.
Kolben-o Slgnalgeber

32 | 32mm - ohne Signalgeber (eingebauter Magnet) ]
4g ‘518 mm Verwendbare Signalgeber
23 53 22 Modell| Sonder- |Elekirischer (Betriebs-| Anschluss [Spannungsversorgung Signalgebermodell |Anschlusskabellange (m)| Anwendung
80 | 50 funktion | Eingang |anzeige |(Ausgang) DC AC | axial |vertikal |0.5() | 3(L) | 5(2)
mm ] 3:Draht (NPN) v 12y Y69A |Y50A | @ (@ | O | I
:gg 12‘5) mm & | — P | YIPV [YIP | @ [ @ [ O [Sewenng
mm S ‘ 2Dl 12V Y69B [Y59B (@ |® [ O [ —
" [Diagnose- eingegossenes o Pl oo | YWV [YINw [ @ (e [ O | o [Res
. . anzeige \ —
Funktionsweise® | § |@fabige | '@° 3Draht (PN} YIPWV|Y7PW | @ | @ | O [Stuenng) SPS
[D [doppeltwirkend 5 Avrvzglsgei ) N o Y7BWV|Y7BW | @ | ® | O
Symbol 3 B — |ymA| —|e |0 |~
- - - L nzeige )
[ + Anschlusskabellange: 0.5m ..... - (Beispiel) Y59B
! 3m...... L (Beispiel) Y59BL
5m........ Z (Beispiel) Y59BZ
D-Y7BA ist nur als Option "L" verfligbar.
= Mit "O" gekennzeichnete Signalgeber werden auf Bestellung angefertigt.
| —| Anmerkung 1) Beachten Sie die Hysterese der Signalgebermodelle mit 2-farbiger Anzeige.
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Serie MHSL3

Technische Daten

Modell MHSL3-16D ‘MHSL3-2OD ‘MHSL3-25D MHSL3-32D MHSL3-4OD‘MHSL3-SOD ‘MHSLS-GSD MHSL3-80D MHSL3-1OOD‘MHSL3-1250
Kolben-g (mm) 6 | 20 | 25 32 0 | s0 | e3 80 100 | 125
Medium Druckluft
Betriebsdruck (MPa) 0.2 bis 0.6 0.1 bis 0.6
Umgebungs- und Medientemperatur (°C) -10 bis 60 (nicht gefroren)
Wiederholgenauigkeit (mm) +0.01
Max. Betriebsfrequenz Zyklen/min. 120 60 30
Schmierung nicht erforderlich
Funktionsweise doppeltwirkend
Effektive Haltelaai ™ |ariond 14 25 42 74 118 187 335 500 750 1270
N i einem Druck von 05MPa | 'NE0 16 28 47 82 130 204 359 525 780 1,320
Offnungs-/SchlileBweite (mm) (@) 10 10 12 16 20 28 32 40 48 64
Gewicht (g) 80 135 180 370 550 930 1.550 2.850 5.500 11.300

Anmerkung 1) Die Werte fir 216 bis 925 gelten bei Haltepunkt L = 20 mm, fir 32 bis @63 bei Haltepunkt L = 30 mm, und fir 280 bis 2125 bei Haltepunkt L = 50 mm.
Siehe "Effektive Haltekraft" auf S. 2-213 bis 2-215 fiir die Haltekraft an jeder Halteposition.
Anmerkung 2) Die Werte fir den Durchmesser der offenen und geschlossenen Fingerstellung gelten bei AuBengreifern.

Konstruktion

Finger geschlossen

@

/

®

T
Dy

Finger geéffnet

A

Stiickliste
Pos. Bezeichnung Material Bemerkung Pos. Bezeichnung Material Bemerkung

1 |Gehéause Aluminium hart eloxiert 8 | Magnet synthetischer Kautschuk

2 |Kolben Aluminium hart eloxiert 9 | Sicherungsring Stahl vernickelt

3 |Prismenfiihrung Stahl gehértet 10 | Kolbendichtung NBR

4 |Finger Stahl gehéartet 11 | Kolbenstangendichtung NBR

5 |Deckel Aluminium hart eloxiert 12 | Dichtung NBR

6 |Endplatte rostfreier Stahl 13 | Dichtung NBR

7 |Kolbenbolzen rostfreier Stahl
Service-Sets

Set-Nr.

MHSL3-16D |[MHSL3-20D (MHSL3-25D |MHSL3-32D |MHSL3-40D |MHSL3-50D |MHSL3-63D |MHSL3-80D [MHSL3-100D [MHSL3-125D Inhalt
MHSL16-PS |MHSL20-PS | MHSL25-PS |MHSL32-PS |MHSL40-PS |MHSL50-PS [MHSL63-PS |MHSL80-PS |[MHSL100-PS |[MHSL125-PS iirrt}l(se‘latPe()r:.h?IOt,cii?,C:ZaiJnd 13,
2-212 & S\NC



Haltepunkt

Pneumatischer 3-Finger-Greifer Serie MHSL3

¢ Achten Sie darauf, dass sich die Hebelarmlange des Werkstiicks im
Bereich der angegebenen Werte der folgenden Diagramme fir die

effektive Haltekraft befindet.

 Liegt der Haltepunkt auBerhalb der angegebenen Bereiche, wirkt beim
Betrieb eine (bermaBige exzentrische Last auf den Gleitabschnitt der
Finger, was zu einer verkirzten Lebensdauer fihren kann.

Effektive Haltekraft

Haltepunkt Haltepunkt
o o
I’I—‘
= =
4 N il A
L d\: L \l\:

AuBen greifend

Innen greifend

L: Hebelarmlénge

 Definition der Haltekraft
Die in den Diagrammen angegebene Haltekraft F
bezeichnet die an jedem der Finger wirkende
Kraft, wenn alle 3 Finger und Anbauteile vollen
Kontakt mit dem Werkstlick haben, wie in der
Abbildung unten dargestellt.

h
e

] auBen greifend \

] innen greifend \

1 N: ca. 0.102 kgf
1 MPa: ca. 10.2 kgf/cm?

AuBen greifend

Innen greifend

MHSL3-16D MHSL3-16D
p I —
25
~—_ Druck 0.(‘5 MPa
20 I~ Druck 0.6 MPa 20 \
. ————_0.5MPa
15 0.5 MPa Z 15 B
Z —
= = ~—~——1_ 0.4 MPa
., ——_04MPa % o ———
| -—
% | o03wmpa 5 I
[
T, 0.2 MPa—T— 5 0.2 MPa
—— =
0 5 10 15 20 25 30 0 5 10 15 20 25 30
HebelarmL [mm] Hebelarm L [mm]
MHSL3-20D MHSL3-20D
[T T 40 [
35 ~~Druck 0.6 MPa Q‘fk 0.6 MPa
%0 - . |
\\ e 0 ~l0.5 MPa
25 i L i
= it =
Z -~ _o4wra 2% 24 WPa
&= = 0.3 MP
€ 15 — 0.5 MPh £ 20 a ]
20 - ST o2wra
T T T1o —
5 5
0 5 10 15 20 25 30 35 0 5 10 15 20 25 30 35
Hebelarm L [mm)] Hebelarm L [mm]
MHSL3-25D MHSL3-25D
60 % % 70 [~ ‘ ‘
60 Druck 0.6 MPa | |
Druck 0.6 MPa
TS NS
0.5 MPa
Y — 0.5 MPa “ = \
z ™~ 0.4 mPa = ~0.4 MPa
+= 30 = I~
© — = 30
3 YV g [—03MPa
520 —— ~ 3 20 >
T [ T———_02MPa 5 ———0:2MPa
10 T
10
0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
* je Finger

O
<

2-213




Serie MHSL3

Effektive Haltekraft

* Definition der Haltekraft
Die in den Diagrammen angegebene Haltekraft F
bezeichnet die an jedem der Finger wirkende
Kraft, wenn alle 3 Finger und Anbauteile vollen
Kontakt mit dem Werkstick haben, wie in der
Abbildung unten dargestellt.

h
RN

] AuBen greifend \

’ Innen greifend \

1 N: ca. 0.102 kgf
1 MPa: ca. 10.2 kgf/cm?

2-214

AuBen greifend

Innen greifend

T I
| | | 120
Druck 0.6 MP.
100 ~—__ Druck0.6 MPa o0 . :
|
.80 ~——_0.5 MPa - \%ﬂa
— = I
£ o — 0.4 MPa 2 | 04MPa
= = S ——
g 0.3 MP g 60
2 .3 MPa k= 0.3 MPa
= 40 y S = —
g 0.2 MPa £ 40 0.2 MP4
\
20 0.1 MPa 20 0.1 MPa
0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
200 200
™~__ Druck 0.6 MPa
160 Druck 0.6 MPa . 160 S i
L I~ = —
Z = ———l__0.5MPa
=120 — 0.5 MPa =120 —
- 5 T———| 04MPa
E ———| 04MPa = —
° —— = 0.3 MPa
280 0.3 MPa 5 80 .
[
T 02MPa | | — | o02MPa
| E—
40 0.1 MPa 40 0.1 MPa
0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
350 350
300 300
~_Druck 0.6 MPa
» 290 ~~__ Druck 0.6 MP 2% ~— ~ i
= ruck 0. a =
£200 T~ =000 ~ 0.5 MPa
= —T—__0.5MPa 5 ~— [
£ 150 —— Y 2150 03 MPa_T———0:4MPa
T [} — 0. a
3 0.3 MPa ——"0.4 MPa 2 ]
[ | —— T - -
T 100 9.2 MPa 100 0.2 MPa
50 0.1 MPa 50 _o.‘1 MT
0 10 20 30 40 50 60 70 0 10 20 30 40 50 60 70
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
500 500 } }
I~ Druck 0.6 MPa
400 Druck 0.6 MPa | | 400 ~ }
x ————_0.5 MPa
x —— 0.5 MPa =
= Z
£.300 — £.300 ——__0.4MPa
= ——___0.4MPa = =
= X
$ 200 0.3 MP. 2200 0.3 MPa
T
= | o2wea T L o2 M‘Pa
: } 100
100 SHINES 0.1 MPa
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
* je Finger

O
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Pneumatischer 3-Finger-Greifer Serie MHSL3

AuBen greifend

Innen greifend

[ [ [ [
700 i ; 700 Druck 0.6 MP:
Druck 0.6 MP: [T ruck oo liFa
600 T 600 —
—
. 500 — 0.5 MPa - 500 \Opra
= | 0.4MPa = [ T—04mPa
= 400 = 400 \
g g — | 03MPa
g \
% 300 ——— 031Pa $ 300 :
kS < 0.2 MPa
I |
T 200 0.2 MPa 200 ‘
0.1 MPa
100 0.1 MPa 100 ‘
0 20 40 60 80 0 20 40 60 80
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
MHSL3-100D MHSL3-100D
\ \ \
1.000 ! ! ! 1.000 ~Druck 06 MPa |
~Druck 0.6 MPa I~ ‘
800 ~= ! 800 0.5 MPa
. ~_o05MPa = ~ I~
=600 L = 600 0.4 MPa——|
< 0.4 MPa = 0.3 MPa L
g \\\4‘3 . g
] .3 MPa_| = 400
5400 = E: (22 | T
T I 0.2 MPa T
200 - 200 0.1 MPa
—T | &l_m:a —
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
MHSL3-125D MHSL3-125D
1.800 | | 1.800 i i i
1.600 ~—{_Druck 0.6 wPa 1600 ——=  Druck 0.6 MPa
1.400 ~— 1 1.400 ‘
1.200 ——- _05MPa " [~~~/ 0.5MPa
« ~ | =1.200 ‘
— —
=1.000 0.4 MPa = T 0.4 MPa
= — =1.000
K T < —
K 800 \\O-?\MPa < 800 0.3 MPa—
L 600 S |
5 — 0.2 MPa T 600 —_ 0.2 MP‘a
400 y 400
0.1 MPa — 0.1 MPa
200 | 200 ‘
0 20 40 60 80 100 120 0 20 40 60 80 100 120
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
* je Finger

O
3
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Serie MHSL3

Abmessungen

MHSL3-16D bis 25D

6 X M3, GewindetiefeTB
(Montagegewinde fiir Anbauteile)

225° oWA Tiefe 1.5 (AR) 3-gSA, Senkungsdurchmesser SB,
3 AB Senkungstiefe SC
R (Montagebohrung )
. >4
[$)
o w =]
= .
= 2 <
2 8 o C [0
i O & - 3
® g =p
4 £18
Bl<c
- | g §
- 2
g, 2 AD NB |
+% 1 NA
N H G _ BD
CB 7 P (Anschluss zum
Offnen der Finger)
P (Anschluss zum
SchlieBen der Finger)
Abmessungen Signalgeberbefestigungsnut (2 Positionen) Abmessungen Ansenkung der
Befestigungsbohrung
MHSL3-16D MHSL3-20D, 25D MHSL3-16D

Abmessungen in ( ) gelten fir 25
Anm.) Die Senkung variiert nur im Abschnitt der Befestigungs-
bohrung zwischen den Signalgebernuten. (nur 16 und 220 )

[mm]
Modell AA |AB |[AD |BA |BB |BC |BD |CB |[DO |DC [EO°|[EC*|FX |FY |[FZ | G |H | 1 J | K |[NA NB
MHSL3-16D [43.5 [405(28 | 30 | 40 [30.6| 12 |14 |235|185 [135598.59,| 12.5 | 11 3 |305|7 |4 10 | 4 8 | 5h9 Jos0
MHSL3-20D |46 [43 [29 | 36 | 45 [36.6] 16 |14 |26 [21 [14*1? 9 %4/ 145]13 3 |32 |8 |4 12 | 5 |11 ]| 6h9 Soa0
MHSL3-25D (49 |46 |[315| 42 | 52 [426| 19 [165 (30 |24 [16'%%108517 |145| 5 |342 (78|45 [ 14 | 6 |13 | 6h9 oz
Modell NC | O P Q [ R [SA [sSB |[sC | TB UA VA VB WA XA XB
MHSL3-16D 5 |2 M3 6 | 25 | 34|65| 5 5 M3 2H9 *§9%5 | 2 [{7Hg *304 | pHQ #9025 | o
MHSL3-20D 7 | 25 M5 7 | 29 [34]|65]| 8 6 M3 2H9 *30%5 | 2 [21HQ *09%2 | oHg #9025 | 2
MHSL3-25D 7 |3 M5 8 |34 |45 |8 8 6 M4 3H9 "9 | 3 |26H9 *§%2 | 3H9 3% | 3
® Toleranzangaben bei
Finger-Greifern sind
durchmesserbezogen.
2-216 & S\NC



Pneumatischer 3-Finger-Greifer Serie MHSL3

MHSL3-32D bis 80D

3-0SA, Senkungsdurchmesser SB, Senkungstiefe SC
(Montagebohrung )

3-UA Tiefe UB
225° (Befestigungsgewinde) 6-TA Gewindetiefe TB
(AA) Montagegewinde fur Anbauteile
AC,| AB
e
o8 | <
i =—=1 = -8
s 8 o9
8% 2lg
%‘ N o, @ %
I —_— y £10
Xy ES) 5
= i N—— (] \% §’
| ~
NC "LL, AD
H | G
CB CA P (Anschluss zum
Offnen der Finger)
‘ A\
m@ P (Anschluss zum
SchlieBen der Finger)
Abmessungen Signalgeberbefestigungsnut (4 Positionen) Abmessungen Ansenkung der Befestigungsbohrung
MHSL3-32D

Anm.) Die Senkung variiert nur im Abschnitt der
Befestigungsbohrung zwischen den Signalgebernuten.

(nur@32)

[mm]
Modell AA [AB |AC |AD |BA |[BB | BC | BD | CA [CB |DO |[DC [EO°|EC*|FX |FY |[FZ |G | H |1 [ J K
MHSL3-32D |58 |55 | 3 |355 | 52 | 72| 526 | 24 8 |20 [42 |34 [22°0°1485|22 [195 | 5 [39.6 [104| 5 |20 9
MHSL3-40D | 64 | 61 3 |385 | 62 | 82 | 626 | 30 9 [22 [475 [37.5 [?657°[16593/26.5 (235 | 6 (425 [135| 7 | 21 9
MHSL3-50D | 775| 745| 3 |465 | 70 | 104 | 70.6 | 32 9 [29 |60 [46 [36%0°%2294/31 |28 6 [51.3 /177 8 |24 | 10
MHSL3-63D |89 [85 | 4 |51 86 | 120 | 86.6 | 40 | 12 [305 [70 |54 [42*0°[26 9338 (345 | 7 [585 [19.5| 10 | 28 | 1d
MHSL3-80D 116 [111 5 |70 [106 | 140 [106.6 | 50 | 14 |37.5 [80.5 |60.5 [85°0°p8593/47.5 (435 | 8 [785 (235 | 11 |32 | 12
Modell L M | NA NB [NC | O P Q | R [SA [sB | sC TA TB UA UB VA VB
MHSL3-32D [2H9*3%% | 2 | 16 [8h9 g | 10 | 4.5 M5 11 | 44 |45 | 8 8 M4 8 M4 6 [3H9 "9 | 3
MHSL3-40D [3H9*3%% | 2 | 18 [8h9 Do | 10 |45 M5 12 | 53 |55 | 95| 95 M4 8 M5 10 [4H9 "% | 4
MHSL3-50D [4H9*3%%® | 2 | 20 f0n9 Jos | 12 |5 M5 14 | 62 |55 | 95| 95| M5 10 M5 10 |4H9 *39%0| 4
MHSL3-63D |6H9 3% | 3 | 26 [2h9 Jos| 14 | 5.5 M5 17 | 76 |66 |11 |17 M5 10 | M6 12 |5H9 39| 5
MHSL3-80D |8H9 0% | 4 | 30 [14h9 Jos| 16 | 6 Rc1/8 | 20 | 95 |66 |11 |23 M6 12 | M6 12 |6H9 390 | 6
Modell WA |[WB| XA [XB | Y * Toleranzangaben bei
MHSL3-32D |34H9 3% | 2 |3H9 3% | 3 |6 Finger-Greifern sind
MHSL3-40D |42H9 *0%2| 2 [4H9 090 | 4 |8 durchmesserbezogen.
MHSL3-50D [52H9 *3%4| 2 |4H9 *3%%0| 4 |7
MHSL3-63D  |65H9 *37*| 25 |5H9 0% | 5 |75
MHSL3-80D [82H9 3%7| 3 |6H9 *3%°| 6 |9
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Serie MHSL3

Abmessungen

MHsSL3-100D, 125D

oVA Tiefe VB 20° ©WA Tiefe WB

3-UA Gewindetiefe 6 UB

R (Befestigungsgewinde)

MHSL3-100D

3-gSA, Senkungsdurchmesser SB, Senkungstiefe SC

(gedffnet DO)
(geschlossen DC)

AA (Montagebohrung )
(AA) 6-TA Gewindetiefe TB
AC AB R (Montagegewinde fiir Anbauteile)
e
o 1T
2 = o
<8 ©
sl =3 | A 1
=8 S o
> ) !
x LL q‘}’ \:%// o
1T 9 T&H !
M, NB
ML . AD NA
H G BD
CB CA P (Anschluss zum
% Offnen der Finger)
% P (Anschluss zum
SchlieBen der Finger)

[mm]
Modell AA [AB |AC | AD |BA |[BB |BC |BD [CA [cB |DO |DC [EO°|EC*|[FX |FY |[FZ [ G | H 1 [J | K
MHSL3-100D |135 | 129 | 6 78 |134 | 184 [1346| 56 | 18 [44.5 | 103 | 79 |65*3441 9,/ 59 [ 54 | 10 | 86 | 31 | 14 [ 38 | 15
MHSL3-125D [175 [167 | 8 | 102 |166 |[234 [1666| 66 | 24 [54 |132 [ 100 [80*3%48 34 74 |68 |12 [112 | 43 | 17 |52 | 21
Modell L M | NA NB NC | O P Q | R [sA [sB |sC TA TB UA uB VA
MHSL3-100D | 8H9 3% | 4 | 37 [18h9 2043 [ 21 | 75 1/4 23 (118 | 9 [14 | 31 M8 16 M8 16 | 8H9 0%
MHSL3-125D [10H9 3% | 6 | 43 [22h9 30 | 25 [10.5 3/8 31 (148 | 11 |175 | 32 M10 20 M10 20 [10H9 *P0%
Modell VB WA WB XA XB ¢ Toleranzangaben bei
MHSL3-100D | 6 [102H9 *3%7] 4 |8H9 8% 6 Finger-Greifern sind
MHSL3-125D | 8 [130H9 3'®| 6 [10Ho %% | g8 durchmesserbezogen.

2-218
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Pneumatischer
4-Finger-

Serie MHS4

Parallelgreifer
216, 020, 925, 832, 340, 350, 63
Bestellschliissel
Kolben-o

ALNJEPE] MHS 4 —20| D —M9PL

— |

Anzahl der Signalgeber
Anzahl der Finger N > Stk
(@ [#Fnger s | sk
Signalgeber
Kolben-c ¢ [V- [ ohne Signalg.eber (:Eingebauter Magnet) |
6 T i6mm erwendbare Signalgeber .
20 20 mm . . Spannungs- | Signalgebermodell |Anschiusskabellange (m)’
25 | 25 mm Modell fSoEger- EIEI_dnscher Betriebs- /Anschluss versorgung  |Bektische Engangsichtng [ 0.5 | 3 | 5 |Amendung
unktion | Eingang |anzeige |(Ausgang) DC AC |vertkal| axial | 0 | L) | @)
s 3-Draht _
% (NPN) 5V, MONV| MON (@ | ®
. . - 12v
Funktionsweises | & | — | _ ?P[,’\[g*)“ M9PV| M9P | @ (@ | — |- .
ID [doppeltwirkend 8 pingegossenes,| ja 24V i— — SPS
3 Kabel MO9BV| M9B (@ (@ | —
§ Mwasser- | 2-Draht 12v
S | oqetie — [M9BA| — |® [ O
i) nzeige )
* Anschlusskabelldnge: 0.5m ..... - (Beispiel) M9B
3m........ L (Beispiel) M9BL
5m........ Z (Beispiel) M9BZ
D-M9BA ist nur als Option "L" verfugbar.
= Mit "O" gekennzeichnete Signalgeber werden auf Bestellung angefertigt.
Anmerkung 1) Beachten Sie die Hysterese der Signalgebermodelle mit 2-farbiger Anzeige.
Kolben-g
<yA LYk MHS 4 —50] D —Y59A
Anzahl der Signalgeber
Anzahl der Finger S- ?2:';
[4_|4-Finger | '
Kolben-o Signalgeber
32 | 32mm [ - [ ohne Signalgeber (eingebauter Magnet) |
40 | 40 mm Verwendbare Signalgeber
50 | 50 mm Modell| Sonder- |Elekirischer|Betrisbs-| Anschluss|Spannungsversorgung| Signalgebermodeil |Anschlusskabelinge (m):| Anwendung
63 | 63mm funktion | Eingang |anzeige [(Ausgang)| DC | AC | axial |vertikal|05() ] 3(0) ] 5(2)
g 3-Draht (NPN) 5V 12V YA [Y59A | @ | @ | O (C-
% - 3-Draht (PNP) ' Y7PV_ | Y7P [ K] O [Steverung
5 2-Draht 12V YOB |[Y59B | @ | @ o —
g Diagnose- |eingegossenes " 3-Draht (NPN) ov v 1ov| — YINWV|YZNW | @ | @ | O | I [Relais,
Funktionsweise ¢ é (Za_?grebll%ee Kabel ! 3-Draht (PNP) ' Y7PWV| Y7PW | ® [ O |Steveung| SPS
[D_[doppeltwirkend 15 Anzeiﬁet) . o Y7ZBWV|Y7ZBW | @ | ® | O
2 wasserfes 3 —
Symbol ~ ~ E’ (2arbige Anzeige) — |YBA| — | ® | O
* Anschlusskabellange: 0.5m..... - (Beispiel) Y59B
3m........ L (Beispiel) Y59BL
5m........ Z (Beispiel) Y59BZ

D-Y7BA ist nur als Option "L" verfligbar.
x Mit "O" gekennzeichnete Signalgeber werden auf Bestellung angefertigt.
Anmerkung 1) Beachten Sie die Hysterese der Signalgebermodelle mit 2-farbiger Anzeige.

O
3
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Serie MHS4

Technische Daten

Modell MHS4-16D |MHS4-20D [MHS4-25D|MHS4-32D |MHS4-40D| MHS4-50D | MHS4-63D
Kolben-g (mm) 16 20 25 32 40 50 63
‘ Medium Druckluft
‘ L Betriebsdruck (MPa) 0.2 bis 0.6 ‘ 0.1 bis 0.6
Umgebungs- und Betriebstemperatur (°C) —10 bis 60
Wiederholgenauigkeit (mm) +0.01
Max. Betriebsfrequenz Zyklen/min. 120 ‘ 60
Schmierung nicht erforderlich
Funktionsweise doppeltwirkend
Effektive A1) | ayBen greifend 10 19 31 55 88 140 251
Haltekraft N bei
einem Druck von |innen greifend 12 21 35 61 97 153 268
Offnungs-/SchieiBweite (mm) 4 4 6 8 8 12 16
Gewicht (g) 66 110 154 300 390 590 1,095

Anm.) Die Werte flir @16 bis 225 gelten bei Haltepunkt L = 20 mm und fir 32 bis 963 bei Haltepunkt L = 30 mm.
Siehe "Effektive Haltekraft" auf S. 2-221 und 2-222 fiir die Haltekraft an jeder Halteposition.

Konstruktion

Finger geschlossen Finger geéffnet

© @ @ © ® O

/

lk¥\ I%)I\

L4 d

Stiickliste
Pos. | Bezeichnung Material Bemerkung Pos. Bezeichnung Material Bemerkung
1 |Geh&use Aluminium hart eloxiert 8 | Magnet synthetischer Kautschuk
2 |Kolben Aluminium hart eloxiert 9 | Sicherungsring Stahl vernickelt
3 |Prismenfiihrung Stahl gehartet 10 | Kolbendichtung NBR
4 |Finger Stahl gehértet 11 | Kolbenstangendichtung NBR
5 |Deckel Aluminium hart eloxiert 12 | Dichtung NBR
6 |Endplatte rostfreier Stahl 13 | Dichtung NBR
7 |Kolbenschraube| rostfreier Stahl

Service-Sets

Set-Nr.
Inhal
MHS4-16D MHS4-20D MHS4-25D MHS4-32D MHS4-40D MHS4-50D MHS4-63D nhalt
Ein Set enthalt die o. a.
MHS16-PS MHS20-PS MHS25-PS MHS32-PS MHS40-PS MHS50-PS MHS63-PS Artikel Pos. 10, 11, 12 und 13.
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Pneumatischer 4-Finger-Greifer Serie MHS4

Haltepunkt

e Achten Sie darauf, dass sich die Hebelarmlange des Werkstlcks im Haltepunkt Haltepunkt
Bereich der angegebenen Werte der folgenden Diagramme fiir die
effektive Haltekraft befindet.

* Liegt der Haltepunkt auBerhalb der angegebenen Bereiche, wirkt beim
Betrieb eine Ubermé&Bige exzentrische Last auf den Gleitabschnitt der L ]
Finger, was zu einer verkiirzten Lebensdauer fiilhren kann. ) ‘;_ . i ' a

Effektive Haltekraft

L

AuBen greifend

Innen greifend

L: Hebelarmlange

* Definition der Haltekraft

AuBen greifend

Innen greifend

Die in den Diagrammen angegebene
Haltekraft F bezeichnet die an jedem der
Finger wirkende Kraft, wenn alle 4 Finger MHS4-16D MHS4-16D
und Anbauteile vollen Kontakt mit dem 15 T T ‘ ‘ ‘
Werkstuck haben, wie in der Abbildung I~ 15 I~ Druck 0.6 MPa | |
unten dargestellt. Wenn nur eines der zwei Druck 0.6 MPa ‘
sich gegenlberliegenden Fingerpaare zum —— a
' geg gen gerp ! T~ 0.5 MPa . 0.5 MPa
Greifen von Werkstiicken eingesetzt wird, = 10 } —
wéhrend das andere beispielsweise zur £ — 0.4 MPa £ 10 ~—__ 0-4MP3
Positionierung verwendet wird, dann = : G T
entspricht die Haltekraft der Serie MHS4 3 ———F———_| 03MPa E —T——— | 03MPa
derjenigen der Serie MHS2. 5 5 " £ .
———— | 02MPa ——— | 02MPa
T——
0 5 10 15 20 25 30 0 5 10 15 20 25 30
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
MHS4-20D MHS4-20D
30 f f 2 [ [
T T
~_  Druck0.6 MPa [ Druck 0.6 MPa
— . [~ 0.5MP3
20 0.5 MPa Z 20
=3 — = ~——_
= I 0.4 MPa & 0.4 MPa
g < i
= 2
2 R — 0.3 MPa T \\M'M\Pa
S 10 —— T 10 —] }
E— e 0.2 MPa
——— |02MPa T
0 10 20 30 40 0 10 20 30 40
Hebelarm L (mm) Hebelarm L [mm]
MHS4-25D MHS4-25D
50 f ‘ ‘
gy ‘ 50 x N
Druck 0.6 MPa
20 uck 0. \Jruck O.GXMPa
\\\ ‘ 40 I
x 0.5 MPa * 0.5 MPa
£ 0= Y — — awp
0. a
a(:’“ \\ 0.4 MPa % \
= —— L P —
3 2 [ _[03MPa £ 2 — 0.3 MPal—|
§ — g | I
10 I 0.2 MPa | 0.2 MPa
10
] Innen greifend \
0 10 20 30 40 0 10 20 30 40
1 N: ca. 0.102 kgf Hebelarm L [mm] HebelarmL [mm]
1 MPa: ca. 10.2 kgf/cm?
* je Finger
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Serie MHS4

Effektive Haltekraft

 Definition der Haltekraft
Die in den Diagrammen angegebene
Haltekraft F bezeichnet die an jedem der
Finger wirkende Kraft, wenn alle 4 Finger
und Anbauteile vollen Kontakt mit dem
Werkstlick haben, wie in der Abbildung
unten dargestellt. Wenn nur eines der zwei
sich gegenuberliegenden Fingerpaare zum
Greifen von Werkstlicken eingesetzt wird,
wahrend das andere beispielsweise zur
Positionierung verwendet wird, dann

entspricht die Haltekraft der Serie MHS4
derjenigen der Serie MHS2.

Innen greifend

1 N: ca. 0.102 kgf
1 MPa: ca. 10.2 kgf/cm?
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AuBen greifend

Innen greifend

T T T T [
" \Q ‘ 75 —~ Druck o.‘s MPa
Druck 0.6 MPa ~—
60 t ~._0.5MPa
— |
. [ 08MPa 60 {
z — 0.4 MPa_Ll x ——— | 04MPa
e *® £ 4 —
_g L 0.3 MPa g — 0.3 MPa
o 30 T é 30
s 0.2 MPa = —_ 0.2 MPa
I T
15 0.1 MPaT 15 0.1 MPa
0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50
Hebelarm L [mm)] Hebelarm L [mm]
125 f f f \ [ \
\\Druck 0.6 MPa 125 Druck 0.6 MPa
T~
100 — 4 — 0.5 MP.
. ~—]_ 05MPa 100
= =
= 75 0.4 MPa | Z \\ 0.4 MPa
_ \
S 50 — 0:3MBa : 5 — 0.3 MPa
© = )
T — 0.2 MPa £ — 0.2 MPa
% — 0.1 MPa 25 —— 0.1 MPa|
0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
200 1 I
200
I~ ‘ ‘ ™~ Druck 0.6 MPa
[ ~~~~Druck 0.6 MPa - T~ |
150 ~1 | 150 ~_ _lo5MPa
: ~—__ 05MPa —~~
= T —~ = \\\ 0.4 MPa
= — 0.4 MPa = T
g 100 . { £ 100 ——7—0.3 MPa
o ] 0.3 MPa k- S
% ] 0.2 MPa % — E’l:
50 . T 50 T
0.1 MPa 0.1 MPa
0 20 40 60 0 20 40 60
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm]
oo bruckaope
300 L= Druck 0.6 MPa ——ruck 0.6 \iPa
— 300
— 0.5 MPa B e e -E. MPa
= x I
Z = [ —
= 200 0.4 MPa— aZ? 200 —— | | 04MPa
© h
£ 0.3 MPa_L g — ‘: 3 "":a
= P — 2
© 0.2 MPa S 0.2 MPa
I 100 t T 100 — i ¥
0.1 MPa 0.1 MPa
0 20 40 60 0 20 40 60
Hebelarm L [mm] Hebelarm L [mm)]
* je Finger
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Pneumatischer 4-Finger-Greifer Serie MHS4

Abmessungen

MHS4-16D bis 25D

CB 7
P (Anschluss zum
Offnen der Finger)
o
ow
w <
B 3 @
£ 9 _
Q0 £
58
(o)}
4
] j E—
8 2 J P (Anschluss zum
g° I G SchlieBen der Finger)
WA, Tiefe 1 %
, Ti 5
e lete 2-03.4, Senkungsdurchmesser 6.5
AA Senkungstiefe SC (Montagebohrung )
3 AB

oVA Tiefe VB

/
/

@ 7 =
1NN
| \\+/ E
N\
N .
z&i 20° 2 X M4, Gewindetiefe 8
Y

(Befestigungsgewinde)
FZ F

SUH
oB

RB

@ %7

[y

NB
NA

XA, Tiefe XB

(gedffnet DO)
(geschlossen DC)

8 X M3, Gewindetiefe TB
Montagegewinde fir Anbauteile

Abmessungen Signalgeberbefestigungsnut (2 Positionen)

MHS4-16D MHS4-20D MHS4-25D
S

£

[mm]
Modell AA |AB | B |[cB|DC [DO |EC [EO |[FX [FY [FZ [ G | I | J | K [NA NB [6) P Q
MHS4-16D 35 |32 | 30 | 11 |33 | 37 [183:93117:85(12.5 [ 11 3 |25 | 4 |10 ] 4 8 |5n9 Sos0 |2 M3 6
MHS4-20D 38 |35 |36 | 13 | 39 | 43 [159%/19:03[14.5 [13 3 |27 | 5 |12 | 5 |10 |6h9 8o |25 M5 7
MHS4-25D 40 |37 |42 | 15 | 48 | 54 [2039226*0317 |145| 5 |28 | 5 |14 | 6 | 12 [6h9 305 |3 M5 8
Modell RA |RB [sC | TB VA VB WA XA XB
MHS4-16D 18 | 16 | 8 5 [2H9*30%5 | 2 |17HQ*5943| oHg *30%5 | 2
MHS4-20D 24 | 18 | 95| 6 [2H9*39% | 2 [21H9*3%%2| oH9 *30%5 | 2
MHS4-25D 26 | 22 |10 6 [3H9*39% | 3 |26H9*5%%2| 3H9 *39%5 | 3
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Serie MHS4

Abmessungen

MHS4-32D, 40D

CB CA
M5 (Anschluss zum
Offnen der Finger)
(8]
o LU‘ @
u g e
g 3 L
= 2 I
9 = L
g 8 -
(0]
()]
[«
-
1 L
y
M5 (Anschluss zum
|1 G N SchlieBen der Finger)
-
2
2-gSA, Senkungsdurchmesser SB
_ AA Gewindetiefe 9 (Montagebohrung )
3 1., AB _
e GVA, Tiefe VB |
— _ o <
i C « i z
) ) iy
P g
2 =
= ] @
- <> Y HH @
§ © ©
200 | 20° -UA, Gewindetiefe UB
(Befestigungsgewinde) 45 Q
Fz FY | FX |
oWA, Tiefe 2 (gedffnet DO) .
- (geschlossen DC)
8 X M4, Gewindetiefe 8
Montagegewinde fur Anbauteile
[mm]
Modell AA | AB B |CA |[CB DC DO |EC | EO [FX | FY | FZ G J L NA Q RA |RB | SA
MHS4-32D 44 |41 |56 | 8 |16 | 60 | 68 |20 9428*3*23 |205| 5 [30.5 20 [2H9*9%%| 14 |11 |38 | 25 |45
MHS4-40D 47 |44 |62 | 9 |17 | 66 | 74 |2433|32*i*|26.5 [235| 6 |32 21 [3H9*9%| 16 |12 |44 |28 |55
Modell SB UA UB VA VB WA XA XB
MHS4-32D 8 M5 10 |3H9 *09%5 | 3 [34H9 *3952|3Hg *8.9%5| 3
MHS4-40D 95| M6 12 [4H9 *3%0| 4 loH9 *5%2[4Hg *30%°| 4
2-224
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Pneumatischer 4-Finger-Greifer Serie MHS4

MHS4-50D, 63D

CB _ CA
M5 (Anschluss zum
Offnen der Finger)
(4]
out @/
w s
g3 — 1|
< [ ’
8
o
< |
el 4 o
—
M5 (Anschluss zum
I G SchlieBen der Finger)
a >t T
. M
4-¢5.1, Senkungsdurchmesser 9.5
) AA Senkungstiefe SC (Montagebohrung )
AC | _ AB N RA
|
oVA, Tiefe VB E
\ /
\ /
'y Y \?j \Q}
T 5O
r _ o o [EIH alle <!
:: C o | ORI T IHO® 2,
ol = RNk
x ' o - o
o K / =
= == v \; (
<
B
4 X M6, Gewindetiefe12 '
(Befestigungsgewinde) o a
Fz FY . FX (gesfinet DO) R
oWA, Tiefe WB (geschlossen DC)
8 X M5, Gewindetiefe10
Montagegewinde fur Anbauteile
[mm]
Modell AA | AB | AC B |[CA |[cB |DC |[DO |EC |[EO | FX | FY | FZ G | J K L M NA NB
MHS4-50D 55 |52 | 3 |70 | 9 |20 |74 | 86 |26:9%|38*5| 31 |28 6 (375 9 |24 |10 [4H9 390 | 2 | 18 [10h9 S 456
MHS4-63D 66 |62 | 4 |8 |12 |22 |91 |107 |3593|51*33 38 [345| 7 [44 |11 [ 28 | 11 [6H9*3%° | 3 | 24 [12h9 J .45
Modell o Q RA | RB |SC VA VB WA WB XA XB | YC
MHS4-50D 5 |14 |52 |34 |12 |4H9*Q%0| 4 |52H9 G| 2  |4HQ *§0%0 7
MHS4-63D 55 |17 |66 | 38 |14 |[5H9*3%0 | 5 |e5H9*3974| 2.5 |5H9 *30%° 75
V -
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Serie MHS

Signalgeber-Hysterese

Die Signalgeber weisen eine Hysterese &hnlich wie
Mikroschalter auf. Beachten Sie bei der Einstellung der
Signalgeberpositionen die in der unten stehenden
Tabelle angegebenen Normwerte.

————a

1| L1 [ul

Hysterese

Signalgeber-Betriebsposition (EIN)

Signalgeber-Reset-Position (AUS)

Serie MHS L/MHSL Serie MHSJ/MHSH
216 bis 025
S Hysterese (max. Wert) [mm] S Hysterese (max. Wert) [mm]
n, D-M9BAL e, D-M9BAL
”70'3{9% D0k 4,
Modell Sy’ | D-MOLI(V) EIN, wenn rote EIN, wenn griine Modell &y D-MICI(V) EIN, wenn rote EIN, wenn grine
Anzeige leuchtet. Anzeige leuchtet. Anzeige leuchtet. Anzeige leuchtet.
MHSO MHSJ3
MHSL3" 16D 0.3 0.4 1.6 MHSH3 16D 0.3 0.3 1.3
MHSO MHSJ3 _
MHSL3'20D 0.3 0.4 1.6 MHSH3 20D 0.3 0.3 1.3
MHSO MHSJ3 _
MHSL3-25D 0.4 0.4 1.6 MHSH3 25D 0.4 0.4 1.3
232 bis 2125 MHSIS oor, 06 04 i5
S Hysterese (max. Wert) [mm]
20 D-Y590] MHSJ3
ber|  D-Y69L] D-Y7OW (V) | D-Y7BAL -40D 06 0.4 15
Modell Do) (V) MHSH3
MHSJ3
MHSO -50D
- 1.2 0.7 0.6 0.4 1.7
MHsL3™ 32D 0.7 MHSH3
MHSJ3
MHSO -63D 0.6 0.4 1.7
- ! 0.7 0.4 . . .
MHsL3™ 40P 04 MHSH3
MHSJ3
MHSO -80D 0.6 0.5 1.8
- 4 0.7 0.4 -
MHSL3 50D 0 MHSH3
MHSO
= . 7 4
MHSL3 63D 0.4 0 0
MHSO
- 4 0.7 0.6
MHSL3 80D 0
MHSO
- 0.4 0.8 0.6
MHSL3 100D
MHSO
- 0.4 0.4 0.7
MHSL3 125D

Signalgeber-Hysterese

Auswerfer/Zylinderausfiihrung

- : Max. Hysterese [mm]
8’0
,,,ge/ o D-M9BAL
il Modell &6~ | D-MoL(V) EIN, wenn rote EIN, wenn griine
‘@ Anzeige leuchtet. Anzeige leuchtet.
MHSH3-32DA 0.5 0.3 0.8
MHSHI3-40DA 0.5 0.3 0.9
Hysterese
MHSHI3-50DA 0.6 0.4 1
MHSHI3-63DA 0.8 0.5 1
Signalgeber-Betriebsposition (EIN) MHSHLI3-80DA 1 05 1.1
Signalgeber-Reset-Position (AUS)
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Technische Daten Signalgeber Serie MHS

Uberstand des Signalgebers iiber das Gehiuse

Der Betrag des iiber das Gehause hervorstehenden Uberstandes des Signalgebers ist in unten stehender Tabelle angegeben.
Verwenden Sie diese Angaben als Standard bei der Montage, usw.

Einheit: [mm]

Montage mit Anschlusskabel an der gegeniiberliegenden| Montage mit Anschlusskabel an der Fingerseite

Seite der Finger L

axialer
elektrischer
Eingang

L axiale
elektrischer
— el Eingang — i

Signalgeber-Montage-
richtung am Greifer
vertikaler

vertikaler elektrischer
elektrischer Eingang
Eingang

L L |

!
T

— ﬁ:fi’;'“ssmbe' axialer Eingang vertikaler Eingang axialer Eingang vertikaler Eingang
Preumaticher el POSito —oodell | D-ML] D-M9BAL D-M9CV D-M9DJ D-M9BAL D-M9CV

gedfnet 85 1 10 —

geschlossen 14 — 4.5 —
geoffnet 7
geschlossen 13
geoffnet 5
geschlossen 12
geobffnet 8.5
geschlossen 14
geodffnet 7
geschlossen 13
geoffnet 5
geschlossen 12
CERhiNEE el axialer Eingang vertikaler Eingang axialer Eingang vertikaler Eingang

A~Jnaige D-Y590] D-Y69C] D-Y590] D-Y69(]
ooy~ M0dey | D-Y7P D-Y7BAL D-Y7PV D-Y7P D-Y7BAL D-Y7PV
Preunatscher Grefo, /00 D-Y700W D-Y70WV D-Y700W D-Y70WV

geoffnet — — — — 5 —
MHSL- 32D geschlossen 6 9
8

©

MHS[- 16D

MHS[- 20D

8
— 2 —
8
MHS[I- 25D 1

I
»
)

I

MHSL3- 16D

MHSL3- 20D

| [ |of | |a] | || |af]||of] |2
=[] e T|=]{ef]|e]]

I
[Pl e |
I

MHSL3- 25D

IN
I
I
I

geoffnet —
geschlossen 3.
geoffnet — — — — —
geschlossen 5
geoffnet
geschlossen
gedffnet — — — —
geschlossen — — — — — —
gedffnet = = — — — —
geschlossen — = — — — —
geoffnet — —
geschlossen — — — — —
geoffnet —
geschlossen 6
geodffnet —
geschlossen 5.5
geoffnet —
geschlossen 5
gedffnet — —
3

MHS[- 40D

o
&~
I
I
I

MHS[I- 50D

MHSO- 63D

\,
(]

RESIREIN
I
I
I

|||
(]

MHS[CI- 80D

MHS[I-100D

MHS[I-125D

MHSL3- 32D

INE|
I
|
I

MHSL3- 40D

[ |oo| | |of |

MHSL3- 50D

MHSL3- 63D

\,
o

= |||
I
I
I

geschlossen
gedffnet
geschlossen — = — — — —
geoffnet — — — — — —
geschlossen — — — — — —
geoffnet — = — — — —
geschlossen — — - —

MHSL3- 80D

MHSL3-100D

MHSL3-125D

Anm. 1) Felder ohne Werte geben an, dass es keinen Uberstand gibt.
Anm. 2) Wenn der Signalgeber mit Anschlusskabeln an der Fingerseite montiert wird, achten Sie darauf, dass die Anbauteile und das Werkstick nicht mit dem Signalgeber oder
den Kabeln in Berlihrung kommen.
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Serie MHS

Uberstand des Signalgebers iiber das Gehause

Der Betrag des iiber das Gehause hervorstehenden Uberstandes des Signalgebers ist in unten stehender Tabelle angegeben.
Verwenden Sie diese Angaben als Standard bei der Montage, usw.

Einheit: [mm]
axialer = ; f’\;f‘:h'“ss"abe' axialer Eingang vertikaler Eingang
in, ebe|
1 elektrischer Pneumatischer Greifer Iposi’ion odel D-MoOI D-M9BAL D-MomIvV
R Eingang MHSJ3 ;g | gedfnet 2 11 —
L MHSH3 geschlossen 55 145 3
MHSJ3 20D geoffnet 2 11 —
| s MHSH3 geschlossen 5 14.5 3
MHSJ3 25D geoffnet — 10 —
L MHSH3 geschlossen 5 14.5 25
MHSJ3 .32D geoffnet — 8.5 —
MHSH3 geschlossen 45 14 1
- ertikaler MHSJ3 o | gedfinet — 75 —
elektrischer MHSH3 geschlossen 3 13 1
Eingang MHSJ3 o | gedffnet = 3 =
MHSH3 geschlossen 1.5 11.5 —
MHSJ3 cop | gedffnet — — —
MHSH3 geschlossen — 10 —
L MHSJ3 g | gedfinet — — —
MHSH3 geschlossen — 9 —
Anm. 1) Gibt den Uberstandbetrag tiber die Montageflache F an. Kein Uberstand an der Fingerseite.
Anm. 2) Felder ohne Werte geben an, dass es keinen Uberstand gibt.
Anm. 3) Wenn der Signalgeber mit Anschlusskabeln an der Fingerseite montiert wird, achten Sie darauf, dass die
Anbauteile und das Werkstiick nicht mit dem Signalgeber oder den Kabeln in Berlihrung kommen.
Uberstand liber das Seitenende des Auswerferhalters(P)
Der Uberstandbetrag des Signalgebers (iber das Seitenende des Auswerfhalters (P) wird in unten stehender Tabelle angegeben.
Verwenden Sie diese Angaben als Standard bei der Montage, usw.
Auswerfer/Zylinderausfithrung
Einheit: [mm]
. e — ﬁ:ls"h'uss'“‘be' axialer Eingang vertikaler Eingang
tekiischer Promatsre Gl lung ool | D-M9C] D-M9BAL D-M9LV
Eingang MHSHCI32DA ausgefahren 4 9 1
eingefahren 9 14 6
ausgefahren 3 8 0.5
L MHSHC-40DA Er——— ;
do gefahren 8 3 5.5
MHSHC-50DA ausgefahren — 2 —
eingefahren 75 12 5
MHSHC-63DA ausgefahren = 15 =
|eingefahren 7 11.5 4
axialer MHSHL-80DA ‘a_”sgefah'e" — — —
elektrischer \elngefahren 4 9 15
Eingang
L

2-228

O
3




Technische Daten Signalgeber Serie MHS

Signalgebermontage

Der Signalgeber ist in eine der Befestigungsnuten in der,
Abbildung, dargestellten Richtung einzufiihren. In der gewdn-
schten Position ziehen Sie dann die mitgelieferte Befesti-
gungsschraube mit einem Feinschraubendreher fest.

Feinschraubendreher

Signalgeber

Signalgeberbefestigungsschraube
M2.5 x 4¢

Anmerkung) Verwenden Sie zum Anziehen der Signalgeber-Befestigungsschraube einen
Feinschraubendreher mit einem Griffdurchmesser von 5 bis 6mm.
Das Anzugsmoment betragt zwischen 0.05 und 0.1 Nm.- Als generelle Regel
gilt, dass der Feinschraubendreher ab dem Punkt ab dem ein Widerstand zu
spiren ist noch 90° weitergedreht werden soll.

O

1~ Glbestindig

MHSL] - D _Elektronischer
MHSJ3 - Kolben-o DF - Elektr I
MHSHO3 - pOF 4  Signal- - X5
MHSL3 - D geber

Fir den Einsatz in Umgebungen mit Schneiddl usw. werden bei dieser
Ausflihrung die Dichtungen durch ein élbestandiges Material ersetzt.

Technische Daten

Modell Olbestéandige Ausfiihrung
Kolben-@ (mm) 16, 20, 25 32, 40, 50, 63, 80, 100, 125
Funktionsweise doppeltwirkend
Medium Druckluft
Material Dichtungen — Fluorkautschuk
MHS
Verwendbare | MHSL | D-MOBAL D-Y7BAL
Signal- MRS
geber D-M9BAL
MHSH

Anm. 1) In einigen Fallen, abhéngig von der Art des Schneiddls, ist der Einsatz von
pneumatischen Greifern und Signalgebern nicht méglich. Wenden Sie sich
nach Bestimmung der Art des Schneidéls diesbeziiglich an SMC.

Anm. 2) Die Abmessungen entsprechen denen der Standardausfiihrung.

2 Hitzebesténdig

MHS[] - D

MHSJ3 - Kolben-g (D x4
MHSHLI3 - DLIC]
MHSL3 - D

Far den Einsatz in Umgebungen mit hohen Temperaturen bis
zu 100°C werden bei dieser Ausflihrung die Dichtungen und
das Schmierfett durch hitzebestandige Materialien ersetzt.

Technische Daten

Modell Hitzebestandige Ausfiihrung
Kolben-g (mm) 16, 20, 25, 32, 40, 50, 63, 80, 100, 125
Funktionsweise doppeltwirkend

Medium Druckluft

Material Dichtungen— Fluorkautschuk

Anm. 1) Nicht mit Signalgebern verfugbar.

Anm. 2) Die Abmessungen entsprechen denen der Standardausfiihrung.

Anm. 3) Wahlen Sie Fluorkautschuk (F) oder Silikonkautschuk (Si) als Material
fr die Staubschutzabdeckung.
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Serie MHS

Sicherheitshinweise fiir pneumatische Greifer 1

Vor der Inbetriebnahme durchlesen.

VorsichtsmaBnahmen bei
Konstruktion und Planung
/\ Warnung

1. Um das Verletzungsrisiko durch unbe-
absichtigtes Beriihren der bewegten
Teile des Greifers zu minimieren, wird
die Verwendung einer Schutzabdeckung
empfohlen.

2. Ergreifen Sie MaBnahmen zum Schutz
vor unerwartetem Herabfallen des
Werkstiicks aufgrund von Druckluft-
abfall.

| Auswahl |
/A\ Warnung

1. Achten Sie darauf, dass der Haltepunkt

im angegebenen Bereich der Halte-
distanz liegt.
Wenn der Abstand des Haltepunktes zu
gro3 wird, Ubt der am Finger montierte
Anbau eine UbermaBig hohe Last auf den
Bereich der Fihrung aus, wodurch ein
erhdhtes Spiel des Fingers verursacht wird.
Dies kann zu einem friihzeitigen Ausfall
fihren. Beachten Sie den in der Grafik
dargestellten angegebenen Bereich fiir die
Haltedistanz L der einzelnen Typen.

Kraftangriffspunkt Kraftangriffspunkt

L A

QO Listrichtig gewahit X L ist zu lang

2. Der montierte Anbau sollte so leicht und
so kurz wie méglich beschaffen sein.

1. Lange und schwere Anbauten erhéhen
die Tragheit beim Offnen und SchlieBen
der Finger und koénnen zu unre-
gelméaBiger Bewegung der Finger und zu
einer verkurzten Lebensdauer fuhren.

2. Auch dann, wenn der Haltepunkt inner-
halb des angegebenen Bereichs liegt,
sollte der Anbau so kurz und leicht wie
mdglich sein.

Kraftangriffspunkt

T
—

L

3. Wahlen Sie einen gréBeren Greifer oder
setzen Sie zwei oder mehr Greifer flr
ein Werkstlck ein, wenn es sich dabei
um ein schweres und langes Werkstick
handelt.

2-230

| Auswahl |
/A\ Warnung

3. Kalkulieren Sie ausreichend Platz fiir den

Arbeitsbereich des Anbaus vor, wenn es
sich um kleine oder diinne Werkstiicke
handelt.

Wenn nicht ausreichend Platz fir den
Arbeitsbereich innerhalb der Finger zur
Verfigung steht, werden die Halte-
bedingungen unregelméaBig und der
Haltepunkt kann seine ideale Position
verandern.

Rundes Werkstiick

Spielraum

Flaches Werkstlick

Spielraum

. Wéahlen Sie den Typ, dessen Haltepunkt

fur das Gewicht des Werkstiicks aus-
reichend ausgelegt ist.

Einefalsche Dimensionierungkann zu einem
Verlust des Werkstiicks flihren. Beachten
Sie die Seite «effektive Haltekraft» und
die entsprechenden Informationen bzgl. der
richtigen Typenauswahl entsprechend dem
Gewicht des Werkstticks.

. Verwenden Sie den Greifer nicht fiir

Anwendungen, in denen dieser iiber-
méBigen externen Kraften oder StoBen
ausgesetzt ist.

Dies kann zu Fehlfunktionen flhren.
Wenden Sie sich mit Fragen bezlglich
anderer Anwendungen an SMC.

. Beachten Sie bei der Auswahl des Typs

den Fingerabstand in der Offnungs- und

SchlieBposition der Finger.

(bei kurzen Absténden)

1. Die Halteeigenschaften werden auf-
grund unstabilen  Offnungs- und
SchlieBabstanden oder wechselnden
Werkstlickdurchmessers unregelmafig.

2. Bei Verwendung von Signalgebern ist die
Erkennung nicht zuverlassig. Beachten
Sie die Seite «Signalgeber-Hysterese»
und stellen Sie den Hub inklusive
der Hystereseldnge so ein, dass der
Signalgeber zuverlassig funktioniert.

O
=

/A Warnung

1. Lassen Sie den Greifer wahrend der
Montage nicht fallen und verbiegen Sie
die Greiferfinger nicht.

Schon durch leichte Deformationen kénnen
Ungenauigkeiten oder Fehlfunktionen verur-
sacht werden.

2. Ziehen Sie zur Montage der Anbauten
die Schrauben mit den angegebenen
Drehmomenten an.

GréBere Anzugsmomente kdénnen zu
Fehlfunktionen fuhren, wahrend kleinere zu
Veranderungen der Halteposition und zum
Herabfallen des Werkstticks fiihren kénnen.

So werden die Anbauten an die Finger
montiert

Montieren Sie die Anbauten mit einer Schraube
an das Innengewinde des Fingers mit den hier
angegebenen Anzugsmomente.

Anbauteil

Modell Gewinde Max. A"[Z,\,”,?,Tmmem

MHS[- 16D
MHSJ3- 20D M3 0.59
MHSH3- 25D

32D

— M4 1.4

40D

50D

— M5 2.8

63D

80D M6 4.8

100D M8 12

125D M10 24
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Vor der Inbetriebnahme durchlesen.

Montage

4. Beachten Sie unten stehende Ab-
bildung zum Ein- oder Ausbau
der Staubschutzabdeckung.

5. Ziehen Sie bei der Montage
eines Greifers die Schrau-
ben mit einem Anzugsdreh-
moment innerhalb der ange-

gebenen Grenzwerte an.

Ein zu hohes Anzugsdrehmoment kann
zu Fehlfunktionen, ein zu niedriges
zum Verrutschen oder Herabfallen der
Werkstucke fuhren.

A Warnung

Konstruktion der Anbauteile

Ein- und Ausbau der Staubschutzabdeckung

<Ausbau>
. Driicken Sie an den 4 Abschnitten der

e

Begrenzung auf die
Fingerbreite und seit-
liche Positionierung.

Finger
Stecken Sie den Stift in die
Bohrung am Finger (H9-
Toleranz), und positionieren
Anbauteil Sie in Bewegungsrichtung.

Abdeckung und ziehen Sie den auf-
springenden Absatz von der Fihrung
ab.

2. Ziehen Sie dann in Pfeilrichtung und
halten Sie gleichzeitig an den W
Abschnitten, um die Abdeckung somit
aus den Einkerbungen der Finger zu

Montage pneumatischer Greifer

Montage mit Gewindebohrungen

N 22

! ! ]
1 losen. LB
' 3. Ziehen Sie anschlieBend die Abde- \
| ckung in Pfeilrichtung vollstandig vom | v
- - - T Greifer ab.
Sk | <Einbau> _ |
+ 1. Stecken Sie die Abdeckung in umge-
Werkstiick- ! kehrter Vorgehensweise wie beim
Greifflache ! Ausbau, auf die Einkerbungen der | garie MHS2
. ' ! Finger. ‘
Im Fall Werkstlick tge- ! ! i i
fingem Durchmesser, bel denen | 2. Ziehen Sie den Absatz, am gesamten | Modell | Schraube ['Aemoret] Mox Fscatiee
es zu einer Uberlagerung der | U i ifer- 1
Werkstiick-Greiffléche und der ! ll;] m;ang, Uber die Kante des Greifer + | MHS2-16D | M4 2.1 8
Schraubenposition kommt, arbei- ! opres. . ' 20D | M4 2.1 8
ten Sie eine Senkung in die Anmerkung) Beachten Sie, dass der 1 25D -
Groffidche in, um Ptz i den | Staubschutz bei Ein- oder Ausbau nicht | 5D | M4 2.1 8
in der Abbildung links dargestell. | e@Schadigt wird. : 32D | Ms 4.3 10
1 1 40D | M6 7.3 12
3. Schrauben Sie die Auswurfplatte Ziehen Finger ~ Ziehen | 50D | M6 7.3 12
und andere Teile mit den ange- | ! 63D | M6 7.3 12
gebenen Anzugsdrehmomenten an . Serie MHS3, MHSL3
. I I 3
die Kolbenstange des Auswerfers. ! Tox Vi Ershvaihi
) ) . ' ' Modell | Schraube [Nm] ¢ [mm
Wird nicht fest genug angezogen, kénnen | | MHS3- 16D | M3 0,58 6
diese verrutschen oder herabfallen. .
; ! |MHSL3- 20D | M3 0.88 6
Montage der Auswurfplatte etc. an die Kolbenstange des Auswerfers : 25D | M4 1.6 6
Eine Auswurfplatte oder andere Teile werden mit einer : 32D| M4 14 3
Schraube, die in das Innengewinde der Kolbenstange ! 1 40D| Ms 43 10
des Auswerfers geschraubt wird, montiert. Ziehen Sie 50D | M5 4.3 10
mit dem in der unten stehenden Tabelle angegebenen | ! 63D| Me 73 12
entsprechenden Anzugsdrehmomet fest. Absatz 80D | M6 73 12
1 . . 1 100D | M8 18 16
! r ; 125D | M0 36 20
g | 1 .
! 1 T i Serie MHS4
\ ‘\A\\ | R : = el
@))ll))))ll E?! | Querschnitt der Staubschutzabdeckung Modell |Schraube | "R | ¢{mm]
AN : . [mHsa-16D | w4 2.1 8
S 1 ! 20D M4 241 8
| inde zur Mont 25D M4 241 8
nnengewinae zur viontage ' !
der Auswurfplatte ; ; 32D M5 43 10
Serie MHSH3 (mit Auswerfer) } } 40D | w6 73 12
M. Anzugsdrehmoment[Max. Einschraubtiefe| | | 50D M6 7.3 2
Modell | Schraube (Nm] [mm] : : 63D M6 73 12
MHSHC3-32DA,B | M3 0.6 6 1 |
-40DA,B| M5 2.8 10 ! '
50DA,B| M6 48 12
-63DA,B| M8 12 16 } }
-80DA, B M10 24 20
ZS\MC 2-231
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Montage pneumatischer Greifer

Montage

Mit Gewindebohrungen

N 7
/7

=

Mit Durchgangsbohrungen

h o

9

I

Serie MHSJ3, MHSH3 . Serie MHS2 + Serie MHSJ3, MHSH3
Modell Schraube Max.Anz[u'glsETr]e]hmcmem l‘tﬂiegf.eETicmilib- i Modell Schraube Max. Anzu[grj\‘sg]r]ehmomem i Modell Schraube Max. Anzu[?\‘sr(:]r]ehmomem
MHSJ3 ! | MHS2-16D M3 0.88 ! | MHSJ3
-16D 8 ‘ ‘ -16D M3 0.88
MHSH3 M 21 | 200 M3 088 | | MHSH3
MHSJ3 ! 25D M3 0.88 * | MHSJ3
. M4 ! ! g M3 0.88
MHsH3 200 2.1 L | 32D Ma 21 | MHsH320P
MHSJ3 1 40D M5 43 i | MHSJ3
25D| M4 | ‘ -25D M3 0.88
MHSH3 21 8 ; 50D M5 43 | | MHSH3
M4 8 ! 43 1
i 2'1 5 . Serie MHS3, MHSL3 ! s
MHSJ3 _ . | Max. Anzugsdrehmoment] | | MHSJ3 _ M4 2.1
mHsH3 %P [ s 3.2 10 ! Modell | Schraube (Nm] " | MHsH3 0P
| . M3 :
MHSJ3 o[ V5 32 10 | MHS3-16D 0.88 | | MHSJ3 o0 M5 43
MHSH3 M6 73 12 | MHSL3- 20D L 0.88 ! | MHSH3
! 25D M4 2.1 !
MHSJ3 _ M6 7.3 12 ! ! | MHSJ3 M6 73
mHsH3 %3P e 18 16 3 32D M 2.1 " | MHsH33D '
| M5 |
MHSJ3 oo M6 7.3 12 ! e A8 L | MHSJ3 g4p M6 7.3
MHSH3 M8 18 16 ! 50D M5 43 ' | MHSH3 :
63D M6 7.3 :
1 80D M6 7.3 :
: 100D M8 18 ;
: 125D M10 36 } V777
. Serie MHS4 3
| i Modell Schraube e Anz%ﬁr‘i’fhmmem i |
~ 1 1
' | MHS4-16D M3 0.88 ; |
} 20D M3 0.88 }
g% } 25D M3 0.88 3
32D M4 21 . Serie MHSH (Auswerfer)
Serie MHSH (Auswerfer) 1 40D M5 4.3 , Max. Anzugsdrehmoment
e | ' Modell Schraube [Nm]
Modell | Schraube "™ [“iemeim | | 50D M5 4.3 ‘
! 63D V5 43 ' | MHSH3-32DA Ma 21
MHSH3-32DA | . a2 10 1 ' | MHSH3-32DB
WMHSH3-3208 } || MHSH3-40DA V4 21
MHSH3-40DA |, ; i | MHSH3-40DB :
MHSH3-40DB ° e e : 1
! ! | MHSH3-50DA M5 43
MHSH3-50DA | 5 73 12 | | MHSH3-50DB :
MHSH3 5008 i | | MHSH3-63DA . 73
MHSH3-63DA | s 18 16 ! ' | MHSH3-63DB
MHSH3-63D8 3 | | MHSH3-80DA M6 73
MHSH3-80DA | s 18 16 ; ! | MHSH3-80DB
MHSH3-80DB 3 3 Anmerkung) Um die Modelle MHSJ3 und MHSHJ3
| ' mittels der Durchgangsbohrungen zu
: ! montieren,entfernen Sie zunachst die
' ' Staubschutzabdeckung, bauen dann
' ' den Greifer ein und bringen
: ! anschlieBend die Staubschutzabdeckung
| ! wieder an.
- | z :
2-232 | ZSVC |




