Pneumatischer 2-Finger-Greifer
mit Prismenfuhrung

Serie MHK2

o012, 016, 020, 625

Staubschutzkappe als Standard
2 verschiedene Fingermaterialien 3 verschiedene Staubabdeckungsmaterialien

Standard: Stahl Standard: Chloroprenkautschuk (CR) -----schwarz
Optional: rostfreier Stahl Optional: Silikonkautschuk (Si) -----«--+---- weil3
F|uorgummi (FKM) .................................. schwarz
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Dank Prismenfuhrung hohe

Mit Prismenfiihrung

Pneumatischer
Greifer (2-Finger)

Positionierbohrungen auf
der Oberseite

Zentriergenauigkeit /
0.1 mm
Signalgebermontage méglich

Signalgebernuten befinden sich auf
einer Seite. Erlaubt einfache Montage
und Einstellung der Signalgeber.

Luftdrossel fur
Fingergeschwindigkeit

Geschwindigkeitseinstellung

Prismenfuhrung

Verhindert seitliche Abweichungen
der gehaltenen Werkstiicke.

Hohe Belastbarkeit
dank Gleitflihrung

=
Wiederhol-
genauigkeit
Staubschutz als Standard 7
[ ]
L | 2 verschiedene Finger-
T ~_materialien erhaltlich
. Lo Standard: Stahl
3 verschiedene Materialien Optional: rostfreier Stahl
far die Staubschutzabdeckung
erhaltlich
Standard: Chloroprenkautschuk (CR) ------schwarz LanghUb als Standard verfugbar
Optional: Silikonkautschuk (Si) -«««---eeeeeeee weil3

Kolben-g | Offnungs-/SchlieBweite (mm)

Fluorkautschuk (FKM) «««ceeeeeueeeeee schwarz (mm) Langhub Standardhub
, 12 11 4
_-\_\‘.‘_’\_ . 16 14 6
. _ 20 18 10
. 25 22 14
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Belastbarkeit und Genauigkeit

2
-

Montage von 3 Seiten méglich

Axiale Montage

—h
i

m

(Gehause-Gewindebohrungen)

Seitliche Montage

€

(Gehause-Gewindebohrungen)

Vertikale Montage

T

(Gehause-Gewindebohrungen)

(Gehause-Durchgangsbohrung)

austauschbar mit MHQG2

Variantenubersicht
i Kolben-g Offnungs-/ )
Serie Modell (mm) SchiieBweite (mm) Optionen
- B Fingeroption
MHK2-120) 12 4 Stahl (Standard),
Standardausfihrung | MHK2-1601 16 6 rostfreier Stahl
Serie MHK2 W Material Staubschutzabdeckung
MHK2-200) 20 10 Chloroprenkautschuk (Standard)
= MHK2-2501 25 14 Fluorkautschuk
2 Silikonkautschuk
g MHKL2-1200 12 11 B Signalgeber
o) - - Elektronischer Signalgeber
3 gzr:ighht;llﬁ;éif;hrung MHKL2-160] 16 14 D-M9N(V), D-MSB(V)
8 MHKL2-20C] 20 18 wasserfest (2-farbige Anzeige)
MHKL2-250 | 25 22 D-M9BA

O
:
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Pneumatischer
2-Finger-Grel ie IHK2
inger-Creifer i Sapj@

fiihrung 012, 016, 020, 25

Bestellschllssel

Standard MHK 2 —20/ID!1 IIF —/M9PL|S
SUCUUEES MIHKL 2 —20|D (|1 ||[F —M9PL||S

Anzahl der Finger

l Anzahl der Signalgeber

- = 2
2-F
2 [ inger = s
Kolben-g ®
12 12 mm
16 16 mm
20 | 20mm
25 25 mm

Funktionsweise e

doppeltwirkend

einfachwirkend (drucklos gedfinet)

D
S
Cc

einfachwirkend (drucklos geschlossen)
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Material der Fingere

— Stahl
1 rostfreier Stahl

Material der
Staubschutzabdeckung e
= Chloroprenkautschuk (CR)
F Fluorgummi (FKM)
S Silikongummi (Si)

Signalgeber o
= [ ohne Signalgeber (Eingebauter Magnet)
Verwendbare Signalgeber

. Beich Spannungs-  |Signalgebermodell | Anschiusskabelkinge (mm)*
Modell Sond.er- Eléli(:]nj;her e"e. 4 (/:\rlljsscf;ilrl:s)s Versorgung | Elektrischer Eingang| 0.5 3 |Anwendung
funktion gang | anzeige gang DG |AC |vertkal| axial O L
8 3-Draht
% (NPN) Y MONV| MON| @ [
= inge- 3-Draht 12V
a | - [ [ (PNP) MOPV|MOP| @ | @
8 gossenes| Mit WL~ Relais
[53 ]
2 Kabel M9BV| M9B| @ o SPS
S . 2-Draht 12V
= wasserfest
o |aige Ausige - [M9BA| - [ ]
xAnschlusskabellange: 0.5m ........ — (Beispiel) MON
3M . L (Beispiel) MONL

Anm.)Vorsicht vor Hystereseproblemen der Ausfiihrung D-M9BAL mit 2-farbiger Anzeige.
Siehe "Signalgeberhysterese" auf S.2-168

O
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minaemny Serie MHK2

Technische Daten

Medium Druckluft
doppeltwirkend 0.1 bis 0.6 MPa
Betriebs- i drucklos gedfinet
druck einfach- g 0.25 bis 0.6 MPa
wirkend | drucklos geschlossen

Umgebungs- und Medientemperatur —10 bis 60 °C (nicht gefroren)
Wiederholgenauigkeit +0.01 mm
Schmierung nicht erforderlich
Funktionsweise doppeltwirkend/einfachwirkend
Signalgeber (optional) Anm.) Elektronischer Signalgeber (3-Draht, 2-Draht)

Symbol m Anm.) Siehe S. 2-168 fiir weitere Informationen zu Signalgebern

Doppeltwirkend Einfachwirkend

drucklos drucklos

geoffnet geschlossen Optionen

| D H
i Material der Finger Stahl (Standard), rostfreier Stahl

Material der Staubschutzabdeckung | Chloroprenkautschuk (CR) (Standard ), Fluorgummi (FKM), Silikongummi (Si)

Modell
Serie MHK/Standardausfiihrung
\ _, | Max Betriebs- | Effektive Haltekraft | Offungs-/Schlie8- | Weite | Weite ;
‘ Funktions- | Modell K?rlr?ﬁg 2| frequenz pro Finger weite (mm) geschlossen| gedffnet G(zw;cht
E e weise (2yKl./min) (N) Anmerkung) (L2_L1) mm) (L1) [(mm) (L2)|
| MHK2-12D | 12 auBen greifend: 15 4 9 (13 |75
oll ' lo innen greifend: 16
auBen greifend: 31
hﬂ_‘] sy |HHRT00| 10 A I 146 | 206 |113
i ¥ auBen greifend: 46
- ‘ - wirkend | MHK2-20D | 20 innen greifend: 56 10 16 26 |235
i L ¥ auBen greifend: 80
HE il MHK2-25D 25 innen greifend: 86 14 19 33 440
MHK2-12S 12 120 9 4 9 13 76
Lt 83| MHK2-16S | 16 23 6 14.6 | 206 (114
Le S| mMHK2208 | 20 34 10 16 | 26 |237
T O
einfach- MHK2-25S 25 58 14 19 33 443
wirkend S MHK2-12C 12 12 4 9 13 76
@ § MHK2-16C 16 25 6 146 | 20.6 |115
3 § MHK2-20C | 20 44 10 16 26 |237
=)
S &| MHK2-25C | 25 73 14 19 | 33 [443
Serie MHKL2/Langhubausfiihrung
| Max.Betriebs- | Effektive Halte- | Offnungs-/SchlieB- | Weite | Weite ;
| T PP K:(ar[rl:;r; O\ "feqenz | kraft pro Finger weite (mm) ~ |geschiossen| gedffnet Ge(\g)\cht
1 weise (2yklmin) (N Anmerkung) (L2_L1)  (mm) (L1) (mm) (L2)
N tond:
‘ i ¥ auBen greifend: 14
‘ MHKL2-12D 12 innen greifend: 16 11 9 20 104
i ¥ auBen greifend: 27
ol doppelt. | MHKL216D | 16 innen greffend: 30| 14 146 | 286 (164
| ! wirkend auBen greifend: 45
‘ MHKL2-20D 20 innen greifend: 53 18 16 34 312
‘ auBen greifend: 79
\ MHKL2-25D | 25 innen groifend: 90| 22 19 | 41 |s62
| MHKL2-12§ | 12 92 9 11 9 |20 [105
é § MHKL2-16S 16 17 14 146 | 28.6 |165
=
5 ‘S | MHKL2-20S 20 32 18 16 34 314
T O
L1 ) MHKL2-25S 25 53 22 19 41 565
einfach-
L2 wirkend| G | MHKL2-12C 12 11 11 9 20 |105
%]
8 E MHKL2-16C 16 22 14 146 | 28.6 |166
El 5 | MHKL2-20C | 20 40 18 16 34 (314
f ]
T ©| MHKL2-25C 25 63 22 19 41 565

Anm.)Bei einem Betriebsdruck von 0.5 MPa und einem Haltepunkt von L=20 mm.
m Einfachwirkend/drucklos gedffnet: auBen greifend

Einfachwirkend/drucklos geschlossen: innen greifend

Siehe "Effektive Haltekraft" fur die Haltekraft in jeweiliger Halteposition auf S.2-159 bis 2-163.
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Serie MHK?2

Konstruktion

Finger geéffnet

Doppeltwirkend

®

Drucklos gedffnet

Einfachwirkend

(TG /
[ ® Cg
N \ )] |
N L] @’w ==Hk=c!
1
i 1
® W0 qi
1
Finger geschlossen Drucklos geschlossen
l % l
Ly n - 2
& & 3
N I_J N = B
| , ,
R Gl BN
l i |
14 13
Stiickliste Stiickliste
Pos. Bezeichnung Material Bemerkung Pos. Bezeichnung Material Bemerkung
@ Gehéuse Aluminium eloxiert @ Entliftungsstopfen Messing chemisch vernickelt
@ Kolben Aluminium eloxiert @ Feder Federstahl
@ Flihrung Stahl warmebehandelt @ Stopfen Messing chemisch vernickelt
@ - Stahl warmebehandelt Entliiftungsstopfen A Messing chemisch vernickelt
inger
9 rostfreier Stahl 1.4301 optional B} Sicherungsring Stahl vernickelt
@ Kappe Aluminium hart eloxiert Kolbenstangendichtung NBR
(& | Kolbenschraube rostfreier Stahl @ Kolbendichtung NBR
@ | Magnet O-Ring NBR
Diisennadel O-Ring NBR
@ Feder Federstahl optional, Fluorgummi,
Staubschutzkappe |Chloroprenkautschuk L .
Stopfen Messing chemisch vernickelt @ Silikongummi
Service-Sets:
Pos. | Bezeichnung | Material Set -
oS- | Pezelchnung | WA®T&N | MHK2-12 | MHKL2-12 | MHK2-16 | MHKL2-16 | MHK220 | MHKL220 | MHK2-25 | MHKL2-25
@7 Service- NBR MHK12-PS MHK16-PS MHK20-PS MHK25-PS
Set
Staubschutz CRq) P3318105 P3318113 P3318205 P3318213 P3318305 P3318313 P3318405 P3318413
@0 abdeck FKM(t) | P3318105-1 | P3318113-1 | P3318205-1 | P3318213-1 | P3318305-1 | P3318313-1 | P3318405-1 | P3318413-1
eckung S P3318105-2 P3318113-2 P3318205-2 P3318213-2 P3318305-2 P3318313-2 P3318405-2 P3318413-2

@

Anm. 1) CR: Chloroprenkautschuk, FKM: Fluorgummi, Si: Silikongummi.
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2-Finger-Greifer

mit Prismenfiihrung

Beispiel zur Modellauswahl

Serie MHK2

Vorgehensweise

( Bedingungen

>—>€ypenauswah| anhand der Lange des Werkslﬁch@erechnung der erforderiichen Haltekr@—»(Wéhlen Sie ein Modell aus dem HaItekraﬂ-Diagramm)

Form des Werkstlicks:
Durchmesser x Lange
228 X 35 mm

ﬁ

Durchmesser des Werkstlicks: Vorauswahl der
Greifer mit einem Fingerabstand von min. 28 mm
MHK2-25D

MHKL2-16D
MHKL2-20D
MHKL2-25D

Richtlinien zur Modellauswahl

geman Werkstlckgewicht

@ Obwohl die Bedingungen geméB dem Reibungs-
koeffizienten zwischen Finger und Werkstlick
variieren, sollte ein Modell gewéhlit werden,
dessen Haltekraft dem 10 bis 20-fachen
Werkstiickgewicht entspricht.

@ Wenn groBe Beschleunigungs- oder Stosskrafte
wahrend des Werkstiicktransports erwartet werden,
sollten groBere Sicherheitsbereiche beriicksichtigt werden.

Bsp.) Zur Einstellung der Haltekraft, die das 20-fache

’Gewicht des Werkstiicks 0.17 kg H

’ Haltemethode: auBen greifend )—»

ﬁ

M H KL2'20D auBen greifend
60 l [ [
Druck 0.6MPa
= 50 = T f
= 41 >l _ osmPa
40
[ \\
< 30 0.4MPa_|
- — ™~ |
© 20 [ —T—1 0.3MPa
T \\\\
10 0.2MPa—| |
0 20 40 60 80
Haltepunkt L (mm)

@Bei Auswahl des Modells MHKL2-20D
ergibt sich bei einem Betriebsdruck
von 0.5 MPa und einem Abstand zum

des Werkstlickgewichts betragt:
Erforderliche Haltekraft = 0.17 kg x 20 x 9.8 m/s2
=33N

Haltepunkt von L=40 mm eine Haltekraf
von 41 N.

@Die Haltekraft je Finger betragt somit

| > das 24.5-fache des Werkstlickgewichts.

’Haltepunkt 40 mm

’ Betriebsdruck: 0.5 MPa

J >
Kraftangriffspunkt
AuBen greifend Innen greifend
Serie MHK Serie MHKL Serie MHK Serie MHKL
7w _ mﬂ __ _¥_ ]
II II ] 'q T r [ T—
o e o less s S &
A : :
Kraftan- Kraftan- Kraftan- AT
griffspunkt L griffspunkt L griffspunkt L Kraftan-
' griffspunkt L
| I
2 I
] & ¢ 5
© >
I ¥ © &
L I N I
L: Hebelarm
H: Exzentrizitat
®Die richtigen Haltepunkte missen in Ubereinstimmung mit dem Betriebsdruck ausgewahlt werden.
Der Abstand L zum Haltepunkt und der Exzentrizitat H sollten innerhalb des im Diagramm angegebenen Bereichs liegen.
®\Wenn der Haltepunkt des Werkstiicks auBerhalb des Bereichs liegt, kdnnte die Belastung, die den Fingern
und der Fiihrung zugefiihrt wird, ein GbermaBiges Spiel in den Fingern verursachen und die Lebenszeit des Greifers beeintréchtigen.
Zulassiger Haltepunkt
MHK2-12[1 MHK2-16] MHK2-20] MHK2-250]
MHKL2-120 MHKL2-160J MHKL2-200] MHKL2-250]
60 60 100 120
— 50\ - - N
£ 0PN = 50 ¥ = 80\\ = 100°
E N N £ <, £ N NN
E 4 o £ 4 Ko = NN\ < 8o
T N ‘{’o T \ '{‘o I 60 % T N %
= 30NN P \ 0 N = N o = o
T 30N e, K g 30 TR BE o, T 60N %o
N QNG N \? Yo\ N 40\ AN\, N0 N %N
=] zox SN £ oo \ 0 Y, N, = XY E 40 W\,
S S, Y. < '6‘5\0 N < I c 3
S 26 YR \ S 6 Do NN S RN Q
& 105 N B 10— \\ AN 5 20 AN X 20 ‘\\
0 0 NN 0 N 0 NN\
10 20 30 40 50 60 10 20 30 40 50 60 20 40 60 80 100 20 40 60 80 100 120
Hebelarm L (mm) Hebelarm L (mm) Hebelarm L (mm) Hebelarm L (mm)

Anm.) Der Abstand L zum Haltepunkt der einfachwirkenden Ausfiihrung wird bei eingefahrener Federkraft verkirzt.
Verwenden Sie einen Greifer, der innerhalb der in dem Diagramm angegebenen Haltekraft-Linie liegt.

SVC
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Serie MHK2

Effektive Haltekrafte: Serie MHK2 doppeltwirkend

® Bestimmung der effektiven Haltekraft

Die in den Diagrammen angegebene Haltekraft

gibt die Haltekraft fUr einen Finger an,
wenn alle Finger und Anbauteile mit
dem Werkstlck in Kontakt sind.

auBen greifend innen greifend

Serie MHK2 Serie MHK2
[ ] 3 [ ] 3
© R
== A4 L
L L
2-160

| auBen greifend

\innen greifend

MHK2-12D MHK2-12D
20 | .
\Druck 0.6MPa
~ ‘ \\Druck 0.6MPa
* 20 ~~
£ 15 0.5MPa = - {
z ~—_ pog [~~_05MPa
& \ g 1
£ 1 0.4MPa 2 ~
° ] = - [~_0.4MPa
s ~—_0.3MPa T 10 ]
— — - ~1 0.3WPa
0.2MPa ——
0 ‘ 0.2NfPa
10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50
Hebelarm L (mm) Hebelarm L (mm)
MKH2-16D MHK2-16D
50 50 g
4ok Druck 0.6WPa " [\ Druck 0.6MPa
. 4~ = ~_ {
% % ~_ 0.5MPa % 30 ~ \O.SMPa
© ~ ™~ ©
s ~— 5] I~
3 ~~—~—1 0.4MPa 3 ~ [~~].04MPa
5 20 — ? 5 20 -y i
~—~——_0.3MPa 0.3MPa
10 —_— \]\ 0 \\\
0.2MPa| 0.2MPa
0 l 0
10 20 30 40 50 60 10 20 30 40 50 60
Hebelarm L (mm) Hebelarm L (mm)
MHK2-20D MHK2-20D
80
60 \
70 J
I [N Druck 0.6MPa wuck 0.6MPa
x * 60 ~ t
= ™~ =3 N ‘
< 40 = 50
£ ~_ 0.5MPa = ~~— 0.5MPa
% 30 % 40 ~— \\
= 0.4MP: = 0.4MPa
20 — 0.3MPa —_ [—~—~L_03WPa
— 20 —
10 O.ZIIIIPa 10 0.2MPa
0 l
20 40 60 80 0 20 40 60 80
Hebelarm L (mm) Hebelarm L (mm)
MHK2-25D MHK2-25D
s I~ ‘k 0 GML 120
ruck 0.6MPa
* 80 i . 100 ™ Druck 0.6MPa
: o — T oswea S — N~ oc
= : =
) —~ 0.5MPa
g s Y Y g ~—
9] ~—_| \\ © 60
T 40 = — | ~~{.04MPa
T ] —~—~—_0.3MPa T 4 — 0 3|\)IPa
Lhhe 0.2MPa
0 0 |
20 40 60 80 100 20 40 60 80 100
Hebelarm L (mm) Hebelarm L (mm)
* je Finger
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e Serie MHK2

Effektive Haltekréafte: Serie MHKL2 doppeltwirkend

o Bestimmung der effektiven Haltekraft
Die in den Diagrammen angegebene Haltekraft
gibt die Haltekraft an, wenn alle Finger und
Anbauteile mit dem Werkstiick in Kontakt sind.

| auBen greifend | | innen greifend

* je Finger

O
g

MHKL2-12D MHKL2-12D
20 || 2
Quck 0.6MPa
“~\_Druck 0.6MPa
o o N~ ‘ 20 ~J
> ® 0.5MPa > ~
£ ™~ £ 15=g 0.5MPa
$ 1ol— 0.4MPa g T~
o T~ 2 o= ~~l_0.4MPa
© ©
F F I — \wa I — \\ 0.3MPa
5 — | 5 — T
\1
0.2MPa 0.2MPa
|
0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50
Hebelarm L (mm) Hebelarm L (mm)
auBen greifend innen greifend
Serie MHKL2 Serie MHKL2 MHKL2-16D MHKL2-16D
! 50 50
@
- 4 4
T . 0 - - 0 L Druck 0.6MPa
L2 I v < . \E‘uck O.ﬁMPa =4 % \\ |
= y 5 0.5MPa
L, L g \\\ 0.5MPa g \\\\
L — L ~.0.4MPa
R - 0.4MPa s 20 — i
T I | ———~—-_0.3MPa
———_0.3MPa — s
—_— ~ | I
10 e —— 10
0.2MPa 0.2MPa
0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60
Hebelarm L (mm) Hebelarm L (mm)
MHKL2-20D MHKL2-20D
‘ 80
60 T
~Druck 0.6MPa 70
» 0= i 60 \\
= — 0.5MP =z 5 \\ Druck 0.6MPa
< 40 .5MPa = t
Z — g L —~~— [~~0.5MPa
4 _ X
ER LM £ — ~0.4MPa
© T 30
T ————_ 0.3MPa T
20— ~— — [~ _0.3MPa
——_ 0.2MPa 20 S—
10
10 0.2MPa
0 0 |
20 40 60 80 20 40 60 80
Hebelarm L (mm) Hebelarm L (mm)
MHKL2-25D MHKL2-25D
S
100 \ 120 <
80 ™NDruck 0.6MPa 100
. o~ | . ~— Druck 0.6MPa
z ~__ [T_o5MPa Z g [~ \\
§ T T3 £ | ~Q5MPa
= 0.4MP: x
2 — e g 60 — —~—~_0.4MPa
& 40 0.3MPa’| K] — il
e S T 40— —
————| 0.2MPa \\\ 0.3MPa
20 20 —
0.2|\I‘|Pa
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Hebelarm L (mm) Hebelarm L (mm)
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Serie MHK?2

Effektive Haltekrafte: Serie MHK2 einfachwirkend

® Bestimmung der effektiven Haltekraft
Die in den Diagrammen angegebene Haltekraft
gibt die Haltekraft an, wenn alle Finger und
Anbauteile mit dem Werkstiick in Kontakt sind.
F = Kraft eines Fingers.

I

F —F

Anm.) Bei der einfachwirkenden
Ausflhrung gilt der Wert fur
die Mitte der Offnungsweite.

auBen greifend innen greifend

Serie MHK2 Serie MHK2
(1 (1
@ @
> 3
| v | v
<L—> <L—>

o Sicherheitshinweise bei Verwendung der

einfachwirkenden Ausfiihrung:

Wirkt ein UberméBiges Moment auf den Finger, kann
der Finger méglicherweise nicht durch die Federkraft
allein zurlckfahren. Betreiben Sie den pneuma-
tischen Greifer deshalb innerhalb des in der unten
stehenden Tabelle angegebenen zuldssigen
Moments.

Zulassiges Moment

Modell Zuléssiges Moment
(Nm)
MHK2-12S, C 0.05
MHK2-16S, C 0.12
MHK2-20S, C 0.25
MHK2-25S, C 0.49
M: Zuldssiges Moment
(M =WL)
w
©
- fW:*:Q M
o
L -l
2-162

| auBen greifend

| innen greifend

MHK2-12S MHK2-12C
20
15 ~
. [~ Druck 0.6MPa r Druck 0.6MPa
< = ~ ‘
~ = \
= A | L
2 ° ™ 0.5MPa E 0 O.SM?a
Qo ~ o P~
k| T | S [~ 0.4MPa
T 0.4MPa
ST T - 5 B | ]|
[ T——T—o0.3MmPa 0.3MPa
0 0

10 20 30 40 50

Hebelarm L (mm)

10 20 30 40 50

Hebelarm L (mm)

10 20 30 40 50 60

Hebelarm L(mm)

MHK2-16S MHK2-16C
40 40
~
~l ™ Druck 0.6MPa
=30 Druck 0.6MPa 30 ‘
< ~ £
- T~ = [~0.5MPa
] 0 I~ 0.5MPa T 20 =
X X
S —~ e [~—~0.4MPa
© \. ©
ks 0.4MPa = —
—_— \\
10 .3MPa 10 0.3MPa
0 0

10 20 30 40 50 60

Hebelarm L(mm)

MHK2-20S MHK2-20C
80
60 70
= 50 x 60
z ~— Z B
40 ~ 50 Druck 0.6MPa +——
£ ~ T Drucko.6MPa = ~~—
< £ 40 S u
= ~05WPa g . — Gl
[1)
T 20 \\ 0.41Pa T — ~~0.4MPa
[ T——0.3MPa 20 L0.3MPa
10 10
0 0
20 40 60 80 20 40 60 80
Hebelarm L (mm) Hebelarm L (mm)
MHK2-25S MHK2-25C
100 100 ~
80 80
. ~ = ~~ Druck 0.6MPa
= ~—— = \ ‘
= 60 ~~Druck 0.6MPa = 60 N
K —— [ £ ~ 0.5MPa
T 40 = T 40 - 0.4MPa
T 0.4MPa ot |
[T —0.3MPa [~~0.3MPa
20 20
0 0
20 40 60 80 100 20 40 60 80 100
Hebelarm L (mm) Hebelarm L (mm)
* je Finger

O
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2-Finger-Greifer
mit Prismenfiihrung

Serie MHK2

Effektive Haltekrafte: Serie MHKL2 einfachwirkend

o Bestimmung der effektiven Haltekraft
Die in den Diagrammen angegebene Haltekraft
gibt die Haltekraft fUr einen Finger an, wenn alle
Finger und Anbauteile mit dem Werkstlck in
Kontakt sind.

Anm.) Bei der einfachwirkenden Ausflihrung
gilt der Wert fur die Mitte der Offnungs-
weite.

auBen greifend innen greifend

Serie MHKL2 Serie MHKL2
Il Il
o § @
> >
T Il A4 I v
L L

o Sicherheitshinweise bei Verwendung der

einfachwirkenden Ausfiihrung:

Wirkt ein GbermaBiges Moment auf den Finger, kann
der Finger méglicherweise nicht durch die Federkraft
allein zurickfahren. Betreiben Sie den pneuma-
tischen Greifer deshalb innerhalb des in der unten
stehenden Tabelle angegebenen zuldssigen
Moments.

Zulassiges Moment

Modell Zulassiges Moment

(Nm)

MHKL2-12S, C 0.05

MHKL2-16S, C 0.12

MHKL2-20S, C 0.25

MHKL2-25S, C 0.49
M: Zulassiges Moment

(M =WL)
W
©
— Téer ]
L

| auBen greifend

| innen greifend

MHKL2-12S MHKL2-12C
20
15
~
x ™ Druck 0.6MPa « 15
z = ~~Druck O.GN‘IPa
= 10 T = =~
g - 0-5MTa T 1 [~~~ 0.5MPa
[0} =~ $ ~— ‘
= = I
\.\ 5 —
. 0.3MPa ——0.3MPa
0 ‘ 0

10 20 30 40 50

Hebelarm L (mm)

10 20 30 40 50 60

Hebelarm L (mm)

10 20 30 40 50

Hebelarm L (mm)

MHKL2-16S MHKL2-16C
40 40
~N
. 30 , 30 Druck 0.6MPa
= ~ =3 ~
= [~~Druck 0.6MPa = [~~~ 0.5MPa
g 20 f £ 2 ~
E’ \\O.SMPG g \.0 4MPa
[ —~—— &) ] : ‘
T [——0.4MPa * ——
10 ==—] i 10 0.3MPa
——T—0.3MPa
0 0

10 20 30 40 50 60

Hebelarm L (mm)

20 40 60 80 100

Hebelarm L (mm)

* je Finger

O
g

MHKL2-20S MHKL2-20C
80
60
70
50 60
£ 4 — Druck 0.6MP 2 %0
= ruck 0. a = Druck 0.6MPa
L — AR ?
$ — ‘O.SMPa‘ 2 5 ~0.5MPa
2 = t
£ 20 T 0.aMPa £ ~—0.4MPa
_— ‘ 20 — |
s ———0.3MPa
0.3MPa
10 10
0 0
20 40 60 80 20 40 60 80
Hebelarm L (mm) Hebelarm L (mm)
MHKL2-25S MHKL2-25C
100 100
80 . 80
- = N~
Z 60 ~ =3 " ~ Druf:k 0.6I\{|Pa
= Druck 0.6MPa B ~, I
g o 0.5MP.
£ 4 ! s 40 F—] 0.4MPa
T [——r0.4MPa — \
— ‘ ——0.3MPa
20 —0.3MPa—— 20
0 0

20 40 60 80 100

Hebelarm L (mm)
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Serie MHK2

Abmessungen

MHK2-12[]/Standardausfiihrung

4 - M3 (Montagegewinde fur Anbauteil)

M3 (Anschluss zum SchlieBen der Finger)

Einstellschraube fiir Fingergeschwindigkeit

<
od <))
T% —
. o ®
oqos' 4 7 L
M3 (Anschluss zum Offnen der Finger) 17.5
3H9 "% Tiefe 3
213H9 +g.043 Tiefe 1.5 2 - M3 Gewindetiefe 6 4 - M4 Gewindetiefe 8 (Befestigungsgewinde)
(Befestigungsgewinde) o3 / Durchgangsbohrung @3,4
0 . (Montagebohrung )
<t F=== >
< € o E% _©y SRR FH N )
@ g NS N . = Y~ Position der Signalgebernut
LS Tol o 4 © - - - - —
(8} + i —_J w
IS} ol o |
[=} =~ c 22 - .
+ o © | Position der Signalgebernut
+0.025T- 2l @
@3H9 "o Tiefe 3 13 = £l 8 15 31 (2 Positionen)
20 +0.05 -3 = K\:
#
° )
# @%
oo — P - c»# I
2 X M3 Gewindetiefe 4 15 2.3 |
-]
(Befestigungsgewinde) j
\g - — —

Anm.) Bei der einfachwirkenden Ausflihrung
wird ein Anschluss als Entliftungs-
anschluss verwendet.

MHKL2-12[J/Langhubausfiihrung

4 - M3 (Montagegewinde fiir Anbauteil)

M3 (Anschluss zum Schlie3en der Finger)

Einstellschraube fiir Fingergeschwindigkeit

<
F o
T %rﬂ _ @"7 [
; 4 %
F i
3H9 *09%5 Tigte 3 M3 (Anschluss zum Offnen der Finger) 21
0
213H9 +8'043 Tiefe 1.5 2 - M3 Gewindetiefe 6 _ 4 - M4 Gewindetiefe 8 (Befestigungsgewinde)
(Befestigungsgewinde) C’g / Durchgangsbohrung @3,4 (Montagebohrung)
- — |2
o9 d K —of UL “S——1 | o Position der Signalgebernut
< o \\] . A O = — — — —
< > - <=
et W == [ *
8 °| o9 W
S ]l 2 26 ! Position der Signalgebernut
@3H9 592 Tite 3 H 3| 8 91 )
—_ =) £l 8 15 36 (2 Positionen)
13| ~ 2 8 ©| ¢ 1
~ " |20 +0.05 5 % S . ‘8'3\&
+0. 2 ) 14
) ‘ 76 K.a]
@
i
wsfl - = 2
\
2 - M3 Gewindetiefe 5 20 ~—- - - -

(Befestigungsgewinde)
Anm.) Bei der einfachwirkenden Ausfiihrung
wird ein Anschluss als Entliftungs-

anschluss verwendet.
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2-Finger-Greifer
mit Prismenfiihrung

Serie MHK?2

MHK2-16]/Standardausfiuhrung

4 - M3 (Montagegewinde fur Anbauteil)

3H9 *39%° Tiefe 3

M5 (Anschluss zum SchlieBen der Finger)

Einstellschraube fiir Fingergeschwindigkeit

©
H
|
BEA

-0.05

M5 (Anschluss zum Offnen der Finger)

217H9 *0%* Tiete 15

2 - M4 Gewindetiefe 8

4 - M4 Gewindetiefe 8 (Befestigungsgewinde)

- - = Durchgangsbohrung @3,4 (Montagebohrung)
) (Befestigungsgewinde) °;-)
R L I
8 ~t [f”‘ © ayr .
o o o B8 o = <| | Position der Signalgebernut
< | & -+ S = iy — - _
ES&[/@ Y e ( \
D /) S go o ! Position der Signalgebernut
,3 @ ; (2 Positionen)
N
=l 8 [
23H9 *0%° Tiete 3 15 & & i g A o
| 23.6 +0.05 g), é 3/ >
¢
w_
&
L + <
pid \ j
2 - M4 Gewindetiefe 4 / 16 ~ _ _
|

(Befestigungsgewinde)

MHKL2-16]/Langhubausfihrung

4 - M3 (Montagegewinde fiir Anbauteil)

Anm.) Bei der einfachwirkenden
Ausflhrung wird ein Anschluss

als Entliftungsanschluss verwendet.

M5 (Anschluss zum SchlieBen der Finger)

Einstellschraube fur Fingergeschwindigkeit

prid
h" %ﬁﬂ ®:J (o)
8 4 @fa 67
© 7
M5 (Anschluss zum Offnen der Finger) 22.5
3H9 *0 % Tiefe 3
217H9 "0°® Tiefe 1.5 2 - M4 Gewindetiefe 8 4 - M4 Gewindetiefe 8 (Befestigungsgewinde)
(Befestigungsgewinde) °5 Durchgangsbohrung @3,4 (Montagebohrung)
[Te}
T 1 Fid . .
1 ?\ = [ P — Position der Signalgebernut
g3 8 EH— ] - sy o/ ———
T __C < r i Position der Signalgebernut
‘ 8 Jo| o ¥ ! (2 Positionen)
w b el e 28 ol
03H9 0% Tiefe 3 o Sl o5 s 38.5 T
15 sl 8 63
| kS o
23.6 +0.05 g 5 83
S
&
@]} I
O A S~———— - -
).l
2-M4 i ief
et Ggwnndene 6_3 s 22 Anm.) Bei der einfachwirkenden
(Befestigungsgewinde) Ausfiihrung wird ein Anschluss
als Entliftungsanschluss verwendet.
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Serie MHK?2

Abmessungen

MHK2-20[] /Standardausfiihrung

4-M4

(Montagegewinde fiir Anbauteil)

M5 (Anschluss zum SchlieBen der Finger)

Einstellschraube fir Fingergeschwindigkeit

&
N4

o3
o

put

M5 (Anschluss zum Offnen der Finger)

4H9 +g.030
221H9 0% Tiefe 1.5 2 - M5 Gewindetiefe 10
(Befestigungsgewinde)
0
/
O| 1 ™) &—/%
LA
o4
(oY)
| S
S
24H9 *0°% Tiefe 4 ©
18
27.6 +0.05

15
t—|

4 - M5 Gewindetiefe 10 (Befestigungsgewinde)

= Durchgangsbohrung ¢4,3
) (Montagebohrung)
S &
{ R — ———
— ol N
o <
r---=- =
777777 O ) N
hid Position der Signalgebernut

o o W e — 2 — -

ol °< - X N\
gl 29 ( Position der Signalgebernut !
g 3 21 40 I (2 Positionen)

Bl £
3 2 84.8 ol ® &0 |
O ‘
5 )
A4 © |
§ § - © D oo
N - ) W
2 - M5 Gewindetiefe 8 / 20 I
(Befestigungsgewinde) 1

MHKL2-20[J/Langhubausfiihrung

4H9 3% Tiefe 1.5

2 - M5 Gewindetiefe 10

(Befestigungsgewinde)
@21H9 *3%2Tiefe 1.5
°3
[eo]
o 1
)
ol gl o %% 2
™)
R
O-pgr— — |
i 8 Yo| ©3
: +,
| 2 3 €
24H9 *3%%0 Tigfe 4 18 © E %
27.6 +0.05 85
o 17}
S
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Anm.) Bei der einfachwirkenden Ausfilhrung
wird ein Anschluss als Entliftungs-

anschluss verwendet.

4 - M5 Gewindetiefe 10 (Befestigungsgewinde)

Durchgangsbohrung @4,3 (Montagebohrung)

(— —_—
— 1 9ol ©
ol <
— o
| L4
32 Position der Signalgebernut
- - - B TN
445
20 Position der Signalgebernut PR
73.5 —
> I (2 Positionen)
100
‘u'_> ! L/ @—Q |
/0
o SR
I | 1 ©
& S Poe
e
2 - M5 Gewindetiefe 8 / 24 —
(Befestigungsgewinde) e 05 !
- J

O

Anm.) Bei der einfachwirkenden
Ausfiihrung wird ein Anschluss

als Entliftungsanschluss verwendet.



2-Finger-Greifer
mit Prismenfiihrung

Serie MHK?2

MHK2-250/Standardausfiihrung

226H9 *0 % Tiefe 1.5

+0.030

4H9 o

Tiefe 4

M5

4 - M5

M5 (Anschluss zum SchlieBen der Finger)

(Montagegewinde fiir Anbauteil)

Einstellschraube fur Fingergeschwindigkeit

2 - M6 Gewindetiefe 12

(Befestiqungsgewinde)

o]
"4

0

= Z =

~

¥
o 94

(RilE

3

T +l

04H9'0 P Tiefe 4 2 Q

33.6 +0.05

Bt ]
4 @ ~
o3 12 I
| 6
o sl
) , 23
(Anschluss zum Offnen der Finger)
o3 4-M6 Gewindetiefe 12 (Befestigungsgewinde)
o 7} Durchgangsbohrung @5,1 (Montagebohrung)
™y
S &
7777777 = g o Position der Signalgebernut ~
AP — E* . X \
osition der Signalgebernu
& Position der Signalgebernut
b al [T [ e
+§ OO? ¥ 2 Posmonen)m @
5| = — 30 Y !
= @D y
5 £ 26 47.2 59? = »
=g 102.7 > J I
©ee
o | L
A\ 24
' !
o — -1 ]
VY \
) ~ _ - _
2 - M6 Gewindetiefe 10 20
|

(Befestigungsgewinde)

MHKL2-25[J/Langhubausfiihrung

226H9 "0°% Tiefe 1.5

+0.030

4H9 o

Tiefe 4

2 - M6 Gewindetiefe 12

(Befestigungsgewinde)

Y
n
n
< € o ~
o | ¥ A
(oY}
o
S
+
o
[aV)
24H9 "0 Tiefe 4 22
33.6 +0.05

4-M5

Anm.) Bei der einfachwirkenden
Ausflihrung wird ein Anschluss
als Entliftungsanschluss

verwendet.

M5 (Anschluss zum SchlieBen der Finger)

(Montagegewinde fir Anbauteil)

Einstellschraube fir Fingergeschwindigkeit

&
AV
B s . - S
w0
8 el  —
o [MES

M5 - 0.8 (Anschluss zum Offnen der Finger)

- 4 - M6 Tiefe 12 (Befestigungsgewinde)
o3
=) L I Durchgangsbohrung 25,1 (Montagebohrung)
0 U \(,5/
| = {
4 4 — | ©
| (o] Ye]
Y - e Anm.) Bei der einfachwirkenden
L . © Ausfiihrung wird ein Anschluss
ol o als Entliiftungsanschluss
5°|e c: L ¥ verwendet.
| 2
B3| 5 | 38 Position der Signalgebernut
Bl 8 - - N R
S 5 53.5 ! 7}
8| 25 88.5 Position der Signalgebernut
. — I
121 (2 Positionen)
o N4
FarY
] ‘Tr' o "o -
8V}
— &
)U <@ é @ |
2 - M6 Gewindetiefe 10 ‘ 30 o
(Befestigungsgewinde) * >
!
\ l 2.3 j
~— - - -
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Serie MHK?2

Signalgeber-Hysterese

Die Signalgeber weisen eine Hysterese ahnlich wie Mikroschalter auf. Die
Werte der untenstehenden Tabelle zeigen den max. Wert der
Signalgeberabfrage an.

Signalgebermontage

Um den Signalgeber zu befestigen, fiihren Sie ihn in die Signalgebernut
des Greifers in der in der Abbildung dargestellten Richtung ein. Nach
Ausrichten in der Position ziehen Sie die Signalgeberbefestigungs-

schraube mit einem Feinschraubendreher an.

Feinschraubendreher

Signalgeberbefestigungs-
schraube

! M25X4¢

Hysterese

Signalgeber-Betriebsposition (EIN)

Signalgeber-Reset-Position (AUS)

S Max. Hysterese (mm)
P, D-M9BAL
sé@, D-M9N(V) N
M9B(V) EIN:rote EER EIN: grline LED Anmerkung) Verwenden Sie einen Feinschraubendreher mit einem Griffdurch-
Modell messer von 5 bis 6 mm um die Schraube festzuziehen. Das
MHKO2-12 0.3 0.4 1.6 Anzugsmoment betrégt zwischen 0.05 und 0.1 Nm. Wenn Sie einen
leichten Widerstand splren, ziehen Sie die Schraube noch 90° an.
MHKO2-16 0.4 0.4 1.6
MHKO2-20 0.4 0.4 1.6
MHK[O2-25 0.4 0.4 1.6

Uberstand des Signalgebers von der Gehiuseseite:

Entnehmen Sie aus unten stehender Tabelle den Uberstand des Signalgebers
von der Geh&useseite. Q Wenn bei den Modellen MHK2,

MHKL2 ein Signalgeber, wie unten
dargestellt, montiert ist, sehen Sie an

Benutzen Sie die Tabelle als Richtlinie fir die Montage.

Elektrischer Eingang: der Montageplatte einen Spielraum Elektrischer Eingang:
seitliche Ausfiihrung von min. 1mm vor. vertikale Ausflhrung
- v Zwischenraum -
; [ -
| e min. 1 mm : i ® o B
5 ' I
eTé o6
o e == slo o, o
\ ;
\
! \
L] J
Einheit: mm
Elektrischer Eingang axial vertikal
5
Preumatischer Grelfar~Z2eeposigy —2lgeber D-MON D-M9B D-M9BA D-M9INV D-M9BV
MHK2-120] gedffnet — 2 7 — —
geschlossen 3 7 12 — —
gedffnet — 2 6 — —
LU geschlossen 3 8 13 1 1
gedffnet — — 1 — —
MHK2-200] geschlossen 1 5 11 — —
MHK2-2500 geoffnet — — — — —
) geschlossen 2 6 12 — —
edffnet — — 3 — —
MHKL2-120J J
geschlossen 3 7 12 — —
geoffnet — — 1 — —
MHKL2-160]
geschlossen 3 8 13 1 1
gedffnet — — — — —
MHKL2-200]
geschlossen 1 6 11 — —
gedffnet — — = — —
MHKL2-25C]
geschlossen 1 6 11 — —

Anmerkung) Felder ohne Werte geben an, dass es keinen Uberstand gibt.
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serie MHK2
Bestelloption o
Wenden Sie sich fiir weitere Angaben zu technischen Daten, Abmessungen und Lieferbedingungen an SMC.

MHK L2 {Kolben-o | @—xs MHKzi X39

Material der Staub-
schutzabdeckung
Material der Finger

Material der Finger
Funktionsweise

Fir den Einsatz in Umgebungen mit Schneiddl usw. werden bei dieser

Funktionsweise
Ausfuhrung die Dichtungen durch eine Dichtung aus élbestandigem

Material ersetzt. Mittels Schmiernippel ist eine leichte Schmierung maglich.

Technische Daten Technische Daten

Modell Olbesténdig Modell mit Schmiernippel

Kolben-g (mm) 12, 16, 20, 25 Kolben-g (mm) 16, 20, 25

Funktionsweise doppeltwirkend, einfachwirkend (drucklos gedffnet/drucklos geschlossen) Funktionsweise  |doppeltwirkend, einfachwirkend (drucklos gedffnet/drucklos geschlossen)

Medium Druckluft Medium Druckluft

Material Staubschutzabdeckung, Dichtung: Fluorkautschuk Q Anmerkung )Schmierung:

Verwendbare Signalgeber _ Geben Sie Schmiermittel mittels einer Schmierpistole hinzu,

onag D-M9BAL damit keine Fremdpartikel vermischt werden.
Anmerkung )Einige Fliissigkeiten schlieBen die Verwendung von pneumatischen Es wird ein Qualitatsfett auf Lithium-Seifenbasis (Klasse 2)

Greifern oder Signalgebern aus. empfohlen. i
Ermitteln Sie, um was fiir eine Fliissigkeit es sich handelt, und wenden Die Abmessungen entsprechen denen der Standardausfiihrung.

Sie sich fur die Verwendung an SMC.
Die Abmessungen entsprechen denen der Standardausfiihrung.

2 Hitzebesténdig 4 Signalgebernuten auf beiden Seiten
MHK L |2 F-X4 MHK|L | 2 i X41

Material der Finger Material der Staub-

schutzabdeckung

Funktionsweise Material der Finger

Fir den Einsatz in Umgebungem mit hohen Temperaturen bis zu 100°C Funktionsweise

werden bei dieser Ausfiihrung die Dichtungen und das Schmierfett durch  pjg seite der Signalgebermontage kann ausgewahit werden.

hitzebesténdige Materialien ersetzt.

Technische Daten Technische Daten

Modell warmebesténdig Modell beide Seiten mit Signalgebernuten fir Signalgebermontage

Kolben-g (mm) 12, 16, 20, 25 Kolben-g (mm) 12, 16, 20, 25

Funktionsweise doppeltwirkend, einfachwirkend (drucklos gedffnet/drucklos geschlossen) Funktionsweise doppeltwirkend, einfachwirkend (drucklos gedffnet/drucklos geschlossen)

Medium Druckluft Medium Druckluft

Material Staubschutzabdeckung, Dichtung: Fluorgummi

Q Anmerkung )Es kénnen keine Einheiten mit Signalgebern hergestellt werden. L Zusdtzliche Signalgebernuten
Die Abmessungen entsprechen denen der Standardausfiihrung. D

[ 4
1 N
Position der %K\ <

Signalgebernut «%%/ Modell A B
9.8 MHK2-1200 [10.4

1.8
w MHK2-160]_|12.8 | 1.6
Standard-Signalgebernut Die Abmessungen A und B anderer
Modelle entprechen denen der
Standardsignalgebernut.

4NN

O
2
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