Guidage par rainures
Pince 2 doigts

Série MHK2

o012, 916, 020, 025

Grande reésistance et soufflet de protection contre les milieux agressifs

2 matiéres pour les doigts 3 types de matieres pour le soufflet
Standard: acier Standard: caoutchouc en chloropréne (CR) ---noir

En option: acier inox En option: caoutchouc en silicone (Si) ---blanc

Viton (FKM) ---noir
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Le guidage par rainures assure une précision
Soufflet de protection

@ @ =

Guidage par rainures

i
e o Pince 2 doigts

Aage possible
de détecteurs

Les rainures pour le détecteur sont situées
sur un coté. Réglage et installation

aisés.

Trous de
positionnement sur la face sup.

Régleur de débit intégré
0 Permet le réglage de la vitesse
Al de fermeture des doigts.

Grande rigidité

Les guides lisses permettent
le déplacement rigide des doigts.

Transmission par
rainure conique

Transmission simple et robuste
pour obtenir le maximum d'effort.

S

Haute répétabilité
] de positionnement:
0.01mm

-
Performances accrues ~

Protection des doigts et du systéme
de guidage dans le cas d'une utilisation
dans des ambiances difficiles. [ 1

Al

2 types de doigts possibles
Standard: acier

Soufflet de protection En option: acier inox

3 types de matieres.

Standard: caoutchouc en chloropréne (CR) ------ noir

En option: caoutchouc en silicone (Si) ---blanc
P Vion (FKM) noir S Les courses plus longues ne sont pas standard.
" Alésage  [Course d'ouverture/fermeture (mm)
24 (mm) Course longue |Course standard
s 12 11 4
i 16 14 6
P 20 18 10
. 25 22 14
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et une rigidité importantes. N

agm m =. (5 --:‘._"":..-
contre les milieux agressﬁs > F
] = e o
- e e
.-
V 4 ||
plications
Assemblage e
& o
\ Montage possible sur 3 faces
Par le dessus Par le coté
. —h—
Travail avec/sans charge |
dans les machines-outils i d
I I
I’ (Trous taraudés) (Trous taraudés)
D
| Par le coté
dl .
I
Y
|
(Trous taraudés) (Trous traversants)
Interchangeable avec MHQG2
Modeéles
Série Modéle Alésage  |Course d'ouverture/ Options
(mm) fermeture (mm)
L) R B Options pour les doigts
< MHK2-120) 12 4 Acier (standard),
£ | Modele standard | MHK2-160] 16 6 Acier inox
Q| série MHK2 B Options pour le soufflet
o MHK2-200 20 10 Caoutchouc en chloroprene (standard)
3 MHK2-250] 25 14 Viton
€ Caoutchouc en silicone
ks MHKL2-1200 12 11 B Détecteur
@ Sle - Détecteur statique
5 Il\(/)lr(:dﬁclae a course MHKL2-161 16 14 D-MON(V), D-M9B(V)
© | o9 MHKL2-2001 | 20 18 Résistant a I'eau
% série MHKL2 D-M9BA
@) MHKL2-250] 25 22
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Pince guidée a came de serrage
Modele a 2 doigts

Série MMHK2

2012. 916. 020. 025

Pour passer commande

Modeéle standard

Course longue Type

MHKL 2 -

Nombre de doigtsT

20

D

M9

20

D

M9

B

[2 [ 2.doigs |
Alésage ¢
12 | 12mm
16 | 16 mm
20 | 20 mm
25 | 25mm
Action ¢
D | Double effet
S | Simple effet (normalement ouvert)
C | Simple effet (normalement fermé)

Matériau des doigts e

Acier carbone

1

Acier inoxydable

l—Exécutions spéciales
Reportez-vous a la page 5-145
pour plus de détails.

¢ Nombre de détecteurs

2 pcs.

S

1 pc.

¢ Détecteur

\ Sans détecteur (aimant intégré) ]

e Matiéere du soufflet de protection

Caoutchouc en chloropréne (CR)

Caoutchouc fluoré (FKM)

F
S

Caoutchouc en silicone (Si)

Détecteurs compatibIeS/Se reporter au « Guide de choix des détecteurs » pour plus d'informations sur les détecteurs.

Farsii ) o R Tension de charge Modéle de détecteur | Longueur de cable (m)*
Type onction | Connexion |Visualisation Cabl;’:}ge 9€ | Diecton de la comnexion électite| 05 | 1] 3 | 5 Copgc‘zct:%“r Charge applicable
spéciale électrique i) CC CA  Perpendiculairg ~ Axiale = |mwl@| P
3 fils (NPN) 5V, MONV | M9N e |ele[0| O cl
& — 3 fils (PNP) 12V M9PV M9P [ J [ 2K _JKC) O circuit
z 2 fils 12V M9BV M9B ® (@00 @) —
% DI i 3 fils (NPN) 5V, MONWV | MONW [ ® 0| O ) Cl Relais
s | douﬁfagja:ggfon) Filnoyé | Oui 3fils(PNP) | 24V | 12v | — |[mMoPwWV| MoOPW | @ |e|e@|0O| O aireuit | o7
g 2 fils 12V M9BWV | M9BW | @ [e|e|0| © —
3 Etanch 3 fils (NPN) 5V, MINAV* [MONA™* | O |O|e|0| o cl
anche 3 fils (PNP) 12V MOPAV** | MOPA** | O |o|e|o| o circuit
(double visalation) 2 fils 12V M9BAV |[M9BA™ | O |O|e@|O| O —

=x Des détecteurs résistant a I'eau peuvent étre montés sur les modeles ci-dessus, dans ces cas précis, SMC ne garantit pas la résistance a I'eau.

= Symboles de longueur de cable : 0.5 m «--eeeevee — (Exemple) MONW
- - M (Exemple) MONWM

L (Exemple) MONWL

Z (Exemple) MONWZ

* Les détecteurs marqués d’un « O » sont fabriqués sur commande.

Note) Lors de I'utilisation d'un modéle a double visualisation, veuillez paramétrer les réglages de maniére a ce que l'indicateur soit allumé en rouge afin
d'assurer la détection de la correcte position de la pince a serrage.
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Pince guidée a came de serrage

Série MHK2

Modéle a 2 doigts
Caractéristiques
Fluide Air
P . Double effet 0.12 0.6 MPa
- ression
AT Simple |Normalement ouvert .
o d'utilisation 0.25 4 0.6 MPa
: effet | Normalement fermé
‘n :J - Température ambiante et température du fluide -10 a 60°C
‘ Répétitivité +0.01 mm
: Lubrification Non requise
Action Double effet/simple effet
Symbol Détecteur (option) Note) Détecteur statique (3 fils, 2 fils)
ymbole
Double effet Double effet - Note) Se reporter au « Guide de choix des détecteurs » pour plus d'informations sur les détecteurs.
Préhension interne * Préhension externe
! - .
[ = | ? [ °C Option
Simple effet/ Simple effet/ - - - —
Noyrrr)lalement fermé - No,rrFT)\aIement ouvert Matériau des doigts Acier carbone (Standard), Acier inoxydable
Préhension interne * Préhension externe Matiére du soufflet de protection | Chloropréne CR) (Standard), Caoutchouc fluoré (FKM), Caoutchouc en silicone (Si)
DV | LS modste
| 1 Séries MHK2/Type standard
]
‘ [ . Fréquence Note) | Course ouverte/| Largeur a | Largeur a
[ i iid : . Alésage| it Force de poussée ’ fermeture | ouverture | Masse
B Action Modeéle dutiisation max | etfective par doigt fermée (mm)
| | (mm) | opm s | PTG | G| @
oo oflye° MHK2-12DC1| 12 Préhension externe : 15 4 9o |13 |75
_ [ L . Préhension interne : 16
! @ Préhension externe : 31
‘ | l ‘ $ MHK2-16DC1| 16 b o 6 146 | 206 |113
1 (9] , .
= Préhension externe : 46
T e g
i ‘ iy ‘ 3 e 20 Préhension intere : 56 10 16 26 1235
o [ a B n
(I . ¥ Préhension externe : 80
D e 25 Préhension interne : 86 14 19 33 440
L1 T | MHK2-12SC1| 12 120 9 4 9 13 76
L2 % MHK2-16S[] 16 23 6 14.6 20.6 |114
&
Série MHK2 5 § MHK2-20SC1 | 20 34 10 16 26 |237
Série MHKL2 E 2 |MHK2-25801| 25 58 14 19 33 |443
e | g [MHK2-12C0)| 12 12 4 9 13 76
= Exécutions spéciales : o *g MHK2-16CC1| 16 25 6 14.6 | 20.6 |115
".;.,.ger"d Caractéristiques individuelles 5 |MHK2-20cO| 20 44 10 16 | 26 |237
P 150 3 E. g
(Pour plus de détails, consultez 5-159 a 5-161.) S |mHK2-25c00| 25 73 14 19 33 443
Symbole Caracteéristiques/désignation . .
-X39 | Avec lubrifiant Série MHKL2/type a course longue
-X41 | Rainure de détecteur (des deux cotés) Alésage| Fréquence Note) | Course ouverte/ | Largeur & | Largeur &
Action Modele | taille |dutiisation max Eﬁg"fﬁfg gé)ru 33%‘? fermée (mm) 'e(’r’?]%re °‘("rﬁf#)re M?;)Se
(mm) | (cpm) (N) L>-L1 L1 L2
made 10 MHKL2-12DC1| 12 Prefension externe ; 14|44 9 |20 |104
Order Exécutions spéciales Préhension interne : 16
P kol Préhension externe : 27
= MHKL2-16DC] 16 Préhension interne * 30 14 14.6 28.6 |164
Symbole Caracteristiques/désignation g Préhension exteme'. 5
-X4 | Haute température (100°C) ° MHKL2-20DC1| 20 Préhension inferne - 53 18 16 34 |312
-X5 | Joint en caoutchouc fluoré ] —— :
Préhension externe : 79
-X7 | Ressort dans le sens de fermeture MHKL2-25D01| 25 Préhension inteme : 90 22 19 41 1562
-X12 | Ressort dans le sens d'ouverture S | MHKL2-12s01| 12 90 9 11 9 20 |105
=X50 | Sans détection magnétique £ |MHKL2-16501| 16 17 14 146 | 286 |165
-X53 | Joint EPDM/Graisse fluorée g
-X63 | Graisse fluorée % g MHKL2-20S[] 20 32 18 16 34 314
-X64 | Doigt : Montage taraudé latéral 5 2 | MHKL2-258C1| 25 53 22 19 41 |565
-X65 | Doigt : Fixation par trou traversant %_ ‘2 | MHKL2-12CCI| 12 11 11 9 20 |105
-X77A | Adhérence du soufflet de protection ‘% 2 'MHKL2-16c00| 16 29 14 146 | 28.6 |166
-X77B | Adhérence du soufflet de protection (partie doigt seulement) 15
-X78A | Calfeutrage du soufflet de protection %éé MHKL2-20C01| 20 40 18 16 34 [s14
-X78B | Calteuirage du soufflet de protection (partie doigt seulement) S | MHKL2:25CC]| 25 63 22 19 41 |565
X79 Lubrifiant pour les machines de traitement Note) A pression de 0.5 MPa, lorsque le point de préhension L est de 20 mm.
= alimentaire, Graisse fluorée gimpledeffet normalement ouvert : Effort de maintien externe, simple effet normalement fermé :
Se interne.
-X79A | Lubrifiant pour les machines de traitement alimentaire ggggﬂsejzér\)/%ﬂsssge«lr;:g:gee de préhension » pour la force de préhension de chaque position aux pages
a .
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seérie MHK2

Construction

Doigts ouverts

Double effet

Simple effet

Normalement ouvert

el

7
N\

—
]

i
|
] — Ol
ol
10 1
Doigts fermés Normalement fermé
% l
i ~z
4 A L
N TJ N
| , ,
EEGli=is R
[ od [
Nomenclature 14 13
N° Description Matériau Note N° Description Matériau Note
1 Corps Alliage d'aluminium Anodisé dur 8 | Ensemble vis de réglage
2 Piston Alliage d'aluminium Anodisé dur 9 | Ressort N.O. Corde a piano
3 Came Acier carbone | Traité haute température, traitement spécifique 10 | Prise Laiton Electrozingué
4 Doiat Acier carbone | Traité haute température, traitement spécifique 11 | Bouchon d’échappement Laiton Electrozingué
oi
g Acier inoxydable 304 Option 12 | Ressort N.F. Corde a piano
5 Capuchon Alliage d'aluminium Anodisé dur 13 | Ensemble bouchon Laiton Electrozingué
6 Vis du piston Acier inoxydable 14 | Bouchon d’échappement A Laiton Electrozingué
7 Aimant terre rare | Caoutchouc synthétique 15 | Circlip de type C Acier carbone Nickelage
MHK2 Piéces de rechange
Description MHK2-120] MHK2-16C] MHK2-20C] MHK2-25[] | Piéces principales
Kit de joints MHK12-PS MHK16-PS MHK20-PS | MHK25-PS (61218319
Ensemble piston MHK-A1201 MHK-A1601 MHK-A2001 | MHK-A2501 @D
Came P3318103 P3318203 P3318303 P3318403 ®
Doigt ;g Acier carbone | P3318104 P3318204 P3318304 P3318404 @
9 5 | Acier inoxydable| P3318104-1 P3318204-1 P3318304-1 | P3318404-1 e
Ensemble vis de réglage MHK-A1206 ®
21 _CR MHK2-J12 MHK2-J16 MHK2-J20 MHK2-J25
Soufflet de | -8
protection ;g FKM MHK2-J12F MHK2-J16F MHK2-J20F MHK2-J25F @
=| Si MHK2-J12S MHK2-J16S MHK2-J20S | MHK2-J25S
+ Commandez 2 piéces par unité de doigts.
Pieces de rechange/Réf. du kit de lubrification : MH-G01 (30 g)
MHKL2 Piéces de rechange
Description MHKL2-120J MHKL2-1601 MHKL2-2001 MHKL2-25[1 | Pieces principales
Kit de joints MHK12-PS MHK16-PS MHK20-PS MHK25-PS (6121819
Ensemble piston MHK-A1201 MHK-A1601 MHK-A2001 MHK-A2501 @D
Came P3318111 P3318211 P3318311 P3318411 ®
Doigt é Acier carbone | P3318112 P3318212 P3318312 P3318412 @
g = | Acier inoxydable| P3318112-1 P3318212-1 P3318312-1 P3318412-1
Ensemble vis de réglage MHK-A1206 ®
Soufflet de é CR MHKL2-J12 MHKL2-J16 MHKL2-J20 MHKL2-J25
protection |& FKM MHKL2-J12F | MHKL2-J16F MHKL2-J20F | MHKL2-J25F @
g Si MHKL2-J12S | MHKL2-J16S | MHKL2-J20S | MHKL2-J25S

+ Commandez 2 piéces par unité de doigts.

Pieces de rechange/Réf. du kit de lubrification : MH-GO01 (30 g)
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Sélection d'une pince

Guidage par rainures/Serrage par came

Pince (a 2 doigts)

seérie MHK2

Procédés

( Conditions

Piece: barre
Diametre x longueur:
228 x 35 mm

’Masse de la piece: 0.17 kg H

’ Condition: Prise externe H

—(

- Ch0ix d'Une piéce ayant une course

Présélection/Calcul )—><

mini de 28 mm:
MHK2-25D
MHKL2-16D
MHKL2-20D
MHKL2-25D

q

Procédure de sélection de la pince tout
en respectant la masse de la charge

* Bien que les conditions relatives a la structure de la
piece et au coefficient de frottement différent entre les
mors et la piéce, choisissez un modéle capable de
fournir un effort de maintien de 10 a 20 fois la masse
de la pieéce min.

* Prévoyez une marge de sécurité supplémentaire si
des accélérations, décélérations ou chocs importants
se produisent pendant le déplacement.

Ex.) Pour obtenir une force de préhension au moins 20

fois la masse de la piece :

Choix du modeéle

MHKL2-20D

\Z:l o —~ Pression 0.6MPa

o ~~

£ 4 N e OJSMPaAM

= 40T

£ — 0.4MPa_|

° 30— ~

3 20 ———_1 0.3MPa

s I s

i 10 0.2MPa ]
0 20 40 60 80

Bras de levier L (mm)

Bras de levier = 40 mm
Pression d'utilisation = 0,5 MPa
Force de maintien développée = 41 N

La force de maintien est de 24,5 fois plus
importante que la masse de I'objet.
L'application est validée.

Force de préhension requise = 0.17 kg X 20 X 9.8 m/s2
~3BN

’Bras de levier: L=40mm} -

|

’Pression d'utilisation: 0.5MP:-1J

Y

Bras de levier

Prise externe

Prise interne

Série MHK Serie MHKL Série MHK Série MHKL
_ mﬂ _ I
] ol Y i s Sl Is ﬂ — Tt
— F ! ! T
£ , HZER I [
Point de Point de Point de LA
préhension L préhension L préhension L Point de
— préhension L
I |
[ s K2 [ [
©
S ©
I ¥ I ¥ I ¥ i -
L : distance du point de préhension
H : Distance de porte-a-faux
* Le point de préhension adéquat doit étre sélectionné en rapport avec la pression d’utilisation. La distance du
point de préhension L et la distance de porte-a-faux H doivent étre dans la plage limitée indiquée sur le
graphique ci-dessous.
e Lorsque la plage du point de préhension est excédée, une charge excessive est appliquée a la partie
coulissante du doigt et peut entrainer un dysfonctionnement prématuré.
Limite du point d'appui
MHK2-12[] MHK2-16] MHK2-200] MHK2-250]
MHKL2-12[1 MHKL2-16] MHKL2-20C] MHKL2-25]
E 60 E 60 E100 ’g 120
T 50PN T 50K—N&: T g0\ T 100D
ST x e x N 2 a0\
3 AN, g 40 05 3 N\ 8 8RN
7 = \ 0 < 60 =
© N \ % ® L & «© N @ AL
3 30 A @ 30 ?Q%% e N @ B60RN
2 ')\ S PR s 40 S
a 20 NS a 20 .4,440 N 3 S 40
3 Nk = Lot RONCN 3 20 °
o 10 74, o 10 74 @ o 20
o Q o \ \ o Q
5 S NN S N 5
g0 S 0 8 z 0
17} 10 20 30 40 50 60 k7] 10 20 30 40 50 60 k2] 20 40 60 80 100 g 20 40 60 80 100 120
a a a
Bras de levier L (mm) Bras de levier L (mm) Bras de levier L (mm) Bras de levier L (mm)

Note) Le bras de levier L du modéle a simple effet est réduit par la tige rentrée.
Utilisez une pince respectant les plages de I'effort de maintien pour chaque pression en vous référant au graphique.

Z;SNC
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Série MHK2

Effort de maintien

@ ndication de I'effort de maintien effectif
Dans les diagrammes ci-contre,« F » représente
la valeur de l'effort de maintien qui équivaut a
I'effort d’un doigt lorsque tous les doigts et les
mors sont en contact direct avec la charge
comme indiqué ci-dessous.

I

Prise externe Prise interne

Série MHK2 Série MHK2
— —
@ €
Y I @ I ©
oo f v L J ¥
L L
5-148
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Prise externe |

MHK2-12D
20 [ [ [
\Pression 0.6MPa
2 | >
c 15 0.5MPa
‘g ~
£ \
E 10 [~~~ 0.4MPa
o —— T~
8 \\ 0.3MPa
g \.\ \1
w 5 —
0.2MPa|
0 |
10 20 30 40 50
Bras de levier L (mm)
MKH2-16D
50
= ~_ Pression 0.6MPa
£ 40 f
5 =
£ [~_0.5MPa
s 30 - ~g
€ I
3 [ 0.4MPa
T
s ———1_0.3VPa
5 e
0.2MPa|
0 10 20 30 40 50 60
Bras de levier L (mm)
MHK2-20D
60 \
z 50 \Pission 0.6MPa
2 ™~
€ 40 ~
T 0.5MPa
g 30 \
3 .4MP
2 "
2 20 0.3MPa
2 \\
10 0.2MPa
0
20 40 60 80
Bras de levier L (mm)
MHK2-25D
-
. \ Pression 0.6MPa
z
< 80
5 ~
= ~ 0.5MPa
% 60 \\“{
€ 0.4MPa
g 20 \\ \\
B [T
20 —
0.2MPa
0

20 40 60 80 100

Bras de levier L (mm)

O
3

|

Prise interne

MHK2-12D
25
z “~_Pression 0.6MPa
s 2 <
= s [~~__0.5MPa
1S
\
3 N [~~—_0.4MPa
L I
i —_ ~ 0.3MPa
5 = :f
0.2MPa
0 |

10 20 30 40 50

Bras de levier L (mm )

MHK2-16D

50 \\
— Pression 0.6MPa
=4 N |
£ 40 1
c
o
g L~ S.0.5MPa
©
€ I~
P ~ [~~0.4MPa
2 20 f
S — ~~_0.3MPa
pim} T

10

0.2MPa
0 |

10 20 30 40 50 60

Bras de levier L (mm )

MHK2-20D
80
70 4
z S0l [N\ Pression 0.6MPa
~N
3 5 N ‘
§ ] 0.5MPa
40 ~
A [~l04MPa
€ N
S — —E
o 20 —
10 o.zmTa
0

20 40 60 80

Bras de levier L (mm )

MHK2-25D
120
S ool
< 100 Pression 0.6MPa
5 — \ ‘
€ 80 T
= ~ \
g " ~— %MPa
[0}
-g \\ \&4'\”?3
—
S 40 0.3MPa
= —
: —
20
0.2MPa
0 |
20 40 60 80 100

Bras de levier L (mm )




Effort de maintien

Guidage par rainures/Serrage par came

Pince (a 2 doigts)

Série MHK2

@ Indication de I'effort de maintien effectif
Dans les diagrammes ci-contre,« F » représente
la valeur de l'effort de maintien qui équivaut a
I'effort d’un doigt lorsque tous les doigts et les
mors sont en contact direct avec la charge
comme indiqué ci-dessous.

Prise externe Prise interne

Série MHKL2 Série MHKL2
@ @
@ ©
L4 ¥
L | L

|

Prise externe

L

Prise interne

MHKL2-12D MHKL2-12D
20 L 2
\wession 0.6MPa
= ~ =2 “_Pression 0.6MPa
= < 20 ~~
3 \WMPa & \\ ‘
£ ™ £ 0.5MP
@ © -
\ 15 - T~ a
[T e— 0.4MPa £ I~
) ~— o ~L_0.4MPa
A e S A R N gy
— 5 ——
0.2M‘Pa 0.2|VTPa
0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50
Bras de levier L (mm ) Bras de levier L (mm )
MHKL2-16D MHKL2-16D
50 50
z z
< 4 < 4
S 0 - S 0 \Pressmn 0.6MPa
= Pression 0.6MPa = ~
o -l 3 [~r—_l0.4MPa
T 20 ——] -0.4MPa 2 20 — ~—
5 —T——_0.3Pa 2 R B e
T —— S T ——
0.2MPa 0.2MPa
0 10 20 30 40 50 60 0 10 20 30 40 50 60
Bras de levier L (mm ) Bras de levier L (mm )
MHKL2-20D MHKL2-20D
‘ 80
60 T
_ \wzssion ?.GMPa = 70
< 50 < 60 N
_5 \\ _5 \ Pression 0.6MPa
€ 40 — 0.5MPa € 50 Sy ~ t
© ©
— 0.5MPa
E 2 0.4MPa—| E 40 ~
S T =i 35 —~— [~[0.4MPa
€ ——_ 0.3MPa £ 30 —~—
S 20— ~— ke — [~ 0.3MPa
pim} I o 20
————_0.2MPa pa—
10 10
O.ZTVIPa
0 20 40 60 80 0 20 40 60 80
Bras de levier L (mm ) Bras de levier L (mm )
MHKL2-25D MHKL2-25D
S
100 \\ 1200
g 80 I~\_Pression 0.6MPa g 100
< N < ~— Pression 0.6MPa
= ~ ~_o.5mPa £ go [~ ~
g 60 \ .g ~ \\05 MPa
5 — \MMF"a e 60 ——] ~_ 0.4MPa
o 40 &Pf 5 — =~
2 — L2 ——
i —T———_| 02MPa i | 0.3MPa
20 | 20 ——
0.2N‘IPa
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Bras de levier L (mm) Bras de levier L (mm)

O
5
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Série MHK2

Effort de maintien

@ Indication de l'effort de maintien effectif
Dans les diagrammes ci-contre,« F » représente
la valeur de l'effort de maintien qui équivaut a
I'effort d’un doigt lorsque tous les doigts et les
mors sont en contact direct avec la charge
comme indiqué ci-dessous.

I

F —F

Note) Dans le cas du modéle a
simple effet, la valeur
correspond au centre de la
course.

Prise externe Prise interne

Série MHK2 Série MHK2
— —_—
hd hid
© @
ool ¥ L v
L L

® Précautions lors de I'utilisation du modéle a
simple effet:

Si un moment, comme indiqué ci-dessous, est
appliqué sur un doigt, ce dernier ne pourra pas
reculer uniquement par l'effort du ressort.
Assurez-vous d'utiliser la pince dans les limites du
moment admissible indiqué dans le tableau
ci-dessous.

Moment admissible

Modgle Moment admissible
Nm
MHK2-12S, C 0.05
MHK2-16S, C 0.12
MHK2-20S, C 0.25
MHK2-25S, C 0.49
M: Moment admissible
(M =WL)
w
@
- & 1Y M
o= 3 ]>
L
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Prise externe

MHK2-12S
__ 15
z
z ™ Pression 0.6MPa
2
€ ~
‘5 10 '
g ‘O.SMTa
(] ~
kel
5 T T—0.4MPa
A I — T
I~ —T—0.3MPa
0
10 20 30 40 50
Bras de levier L (mm )
MHK2-16S
40
= ~N
z
z 30 ™ Pression 0.6MPa
[0}
= ~
C
g % T~~~ osmPa
[ N
g [~0.4MPa
= —_—
w10 0.3VPa
0
10 20 30 40 50 60
Bras de levier L (mm )
MHK2-20S
60
€ 50
ko) ~~—
£ 40 ;
g ~— Pression 0.6MPa
o 30 S
0.5MPa
L 20 0.4MPa
i B—
[ T——0.3MPa
10
0
20 40 60 80
Bras de levier L (mm )
MHK2-25S
100
Z
= 80
c —
[0}
i 60 [ ~~Pression 0.6MPa
‘© — |
E ———0.5MPa
S B—
g 40 ~0.4MPa
o~ ——
i [ T—0.3MPa
20
0

20 40 60 80 100

Bras de levier L (mm )

O
3

|

Prise interne

MHK2-12C
20
= ~N
< ™ Pression 0.6MPa
§ 10 < ‘
=
.(é \‘O.SMPa
10 S f
[O) \ {
hs [~ 0.4MPa
2 T \
w5 0.3MPa | |
0 10 20 30 40 50
Bras de levier L (mm )
MHK2-16C
40
~N
= ™ Pression 0.6MPa
o3 ‘
2
E I~ 0.5MPa
g ~
20
g [~—-0.4MPa
h - !
ke T
o 10 ——0.3MPa
0
10 20 30 40 50 60
Bras de levier L (mm )
MHK2-20C
80
70
z
Z 60
Q0 \
€ Pression 0.6MPa+—
é 50 ~—_
40 ~ u
8 \ O.SMPT
5 30— ~~0.4MPa
w20 L0.3MPa
10
0 20 40 60 80
Bras de levier L (mm )
MHK2-25C
100 \
Z
- 80 Pression 0.6MPa
"QE) \\ ‘
‘s 60 0.5MPa
1S \\
[0
2 40 =0.4MPa
o \
i [~~0.3MPa
20
0

20 40 60 80 100

Bras de levier L (mm )




Effort de maintien

@ |ndication de I'effort de maintien effectif
Dans les diagrammes ci-contre,« F » représente
la valeur de I'effort de maintien qui équivaut a
I'effort d’un doigt lorsque tous les doigts et les
mors sont en contact direct avec la charge
comme indiqué ci-dessous.

]

F —F

Note) Dans le cas du modele a
simple effet, la valeur
correspond au centre de
la course.

Prise externe Prise interne

Série MHKL2 Série MHKL2
I
@ } @
@ ©
ThTH ¥ Il W
L L

® Précautions lors de I'utilisation du modéle
simple effet:

Si un moment, comme indiqué ci-dessous, est
appliqué sur un doigt, celui-ci ne pourra pas reculer
uniquement par l'effort du ressort. Assurez-vous
d'utiliser la pince dans les limites du moment
admissible indiqué dans le tableau ci-dessous.

Moment admissible

Modele Moment admissible

Nm

MHKL2-12S, C 0.05

MHKL2-16S, C 0.12

MHKL2-20S, C 0.25

MHKL2-25S, C 0.49
M: Moment admissible

(M =WL)
w
R
— A\A: 1 M
o P_\vw T >
L

Guidage par rainures/Serrage par came

Pince (a 2 doigts)

|

Prise externe

MHKL2-12S
Z 15
C
~
'% ™ Pression 0.6MPa
s
E 10 |
g ~ 0.5MPa
t' ~
\
2 [~ 0.4MPa
W5 —
[ ——o0.3WPa
. \

10 20 30 40 50

Bras de levier L (mm )

MHKL2-16S
40
z
& 30
E
] ~
€ [~~Pression 0.6MPa
3 20 ]
g ~0.5MPa
= \\
L“ 10 \~o.4wpa
——
——0.3MPa
0

10 20 30 40 50 60

Bras de levier L (mm )

MHKL2-20S
60

z

= 50

ko)

< 40 —~

@ N

Pression 0.6MPa

; 30 — ‘

o 20 0.41Pa
10 [ T——03MPa
0

20 40 60 80

Bras de levier L (mm )

MHKL2-25S

100

z

g o

§ 60 ] Pression 0.6MPa ™|

et \u.smpal

S 40 I

= [——0.4MPa

—_— |

20 ———0.3MPa——
0

20 40 60 80 100

Bras de levier L (mm )

O
5
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Prise interne

MHKL2-12C
20
£
e
2 15
£ [~~Pression O‘.GMPa
€ ~~
8 10 \‘O.SMF"a
kS —
2 [ T—o.uPa
i 5 | —
—0.3MPa
0
10 20 30 40 50
Bras de levier L (mm)
MHKL2-16C
40
z
~
é 30 ™= Pression 0.6MPa
[
‘© ~
£ % ~~o.5mPa
©
~
5 [~ro0.4MPa
| —
10 ———0.3MPa
0
10 20 30 40 50 60
Bras de levier L (mm)
MHKL2-20C
80
g 70
_5 60
S
s 50
S Pression 0.6MPa
8 40 f
pat ~0.5MPa
S 30 ——
) 20 0.4I\{IPa
———0.3MPa
10
0
20 40 60 80
Bras de levier L (mm)
MHKL2-25C
100
z
3 80
-é - \Prefsion ({.SMPa
60 I |
) S~
° ~ 0.5MPa
5 — ‘
= 40 0.4MPa
pi \\\ ‘
—0.3MPa
20
0
20 40 60 80 100
Bras de levier L (mm)
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Série MHK2

Dimensions

MHK2-12[1/Modele standard

4 X M3 X 0.5 traversant (fixation des mors)

M3 X 0.5 (orifice fermeture doigts)

Vis de réglage pour la vitesse des doigts

~
@d o
S -
. or—$
og 4 7 l
M3 X 0.5 (orifice ouverture doigts) 17.5
3H9 prof. 3
213H9 prof. 1.5 2 X M3 X 0.5 prof. taraudage 6 _ 4 x M4 X 0.7 prof. 8
(Filetage) °u°'j i @ 3.4 traversant
oo J B i > B=— === .| Montage du détecteur
° 8 N B ) . = IR Dimensions de la rainure
H :O Og. = O - - - - - N\
o 2] b4 . ) \
=) | o Position de la rainure du
S < o 22 montage du détecteur
©3H9 3 prof. = 3| £ —
p! 13 8 o 15 31 (2 positions) of o r
20 0.05 63 = %
AR
ViR
. B &
Note) Pour un effet simple, P _ m# u:
un raccord sert Pi
d'évent. 2 XM3X0.5 prof. 4 15 2.3
Une vis de réglage . : e ‘
pour la vitesse des doigts \ j
sert de prise. ~— - - -

MHKL2-12[J/Modéle a course longue

4 X M3 X 0.5 traversant (fixation des mors)

M3 X 0.5 (orifice fermeture doigts)

Vis de réglage pour la vitesse des doigts

~ <
(=2}
- o
; ] 4 o
> 4
3 i
3H9 prof. 3 M3 X 0.5 (orifice ouverture doigts) 21
©13H9 prof. 1.5 2XM3 X0.5 prof. 6 _ 4 X M4 X 0.7 prof. 8
°:; / @ de l'orifice de la base 3.4 traversant (trou de fixation)
[ I .
L ] Fﬂ & Montage du détecteur
ol o Y| =t T I b o g Dimensions de la rainure
N == S
hil o ] S |
| —Oo
A 8 ol °F L ¥ ;  Position de la rainure du
ao s sl 2 26 montage du détecteur
[] prof. 3 o [ = o |
- = e = 1 2 positions
13 3 2 115, 36 2p ) 9 o - é .
- 57 — 3
200.05
76 S
<
i
Note) Pour un effet simple, N
un raccord sert @8} — A m# 2.3 I
d'évent. pi \ j
Une vis de réglage 2 X M3 X 0.5 prof. 5 20 ~—- - -
pour la vitesse des doigts

sert de prise.
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Guidage par rainures/Serrage par came ’s =
Pince (a 2 doigts) série MHK2

(mm)

MHK2-16[/Modele standard

4 X M3 X 0.5 traversant (fixation des mors)

M5 X 0.8 (orifice fermeture doigts)

Vis de réglage pour la vitesse des doigts

il S
@Q 1 =
3 H
© 7
18
M5 X 0.8 (orifice ouverture doigts)
3H9 prof. 3
2 X M4 X 0.7 brof. 8 4 X M4 X 0.7 prof. 8
017H9 prof. 1.5 -/ prol. o3 /Orifice 03.4 traversant
NLL \ I Montage du détecteur
ol ol & B o - .| o| Dimensions de la rainure
< S|« =~ NES] - - - - -
E%{g y @ ( Position de la rainure du
/] N 8ol o8 montage du détecteur
' |
g +g © (2 positions)
Slj [\ “l‘_ ©| o [
@3H9 prof. 3 ,15, § ‘GE) o] 3 @ o
23.6 0.05 I 1k >
39
W-
Note) Pour un effet simple, ©
un raccord sert foef- - o T 31 2.3
d'évent. yid \ j
Une vis de réglage 2 X M4 X 0.7 prof. 4 /116 ~ - - - -
pour la vitesse des doigts
sert de prise.
ALY Y
-
MHKL2-161/Modele a course longue
4 X M3 X 0.5 traversant (fixation des mors)
M5 X 0.8 (orifice fermeture doigts)
Vis de réglage pour la vitesse des doigts
i d
b %’-ﬂ @:J mi
. 4 op—8
=15 4 7
© 7
M5 X 0.8 (orifice ouverture doigts) 22.5
3H9 prof. 3
217H9 prof. 1.5 2 X M4 X 0.7 prof. 8 4 X M4 X 0.7 prof. 8
°5 Orifice ©3.4 traversant
le}
y ] n( Montage du détecteur
INES o Dimensions de la rainure
g3 8 o= - — 1 dy oo
HR — | @ ( Position de la rainure du |
© & montage du détecteur
¥ N Yol oy k4 ! (2 positions)
T =) ©
~ @ ; 28 g ™ py |
@3H9 prof. 3 - - 38.5 ~ 510\
15 5| § 63 5y
23.6 0.05 ol u 83 5 &
Ed
Note) Pour un effet simple, ‘
un raccord sert ‘ ‘
d'évent. © 2.3
Une vis de réglage I .‘II \ B B B B j
pour la vitesse des doigts pid
sert de prise. 2 X M4 X 0.7 prof. 5 20
ZSMC 5-153



Série MHK2

Dimensions

MHK2-20([]/Modele standard

4 X M4 X 0.7 traversant

(fixation des mors)

M5 X 0.8 (orifice fermeture doigts)

Vis de réglage pour la vitesse des doigts

o¢—
oo - — ©
© >—¢—'_
g sl f
S Llzs
4H9 prof. 4 M5 X 0.8 (orifice ouverture doigts), 21
@21H9 prof. 1.5 2 X M5 X 0.8 prof. 10 4 X M5 X 0.8 prof. 10
o5 Orifice 94.3 traversant
- S
o [
Pooood &
L e S —
o| o o ?%\ ) - ] QN
©| 1| ® &—/9’ T T o« .
] roo D Montage du détecteur
K ol o ¥ & Dimensions de la rainure
| S w°| oo — T — — - -
S "ol °F — Position de la rainure du N
e S| o= 29 montage du détecteur
___©4H9 prof. 4 18 - § £ 21 40 ! (2 positions)
[
&
27.60.05 84.8 o] OO |
Note) Pour un effet simple, & o |
un raccord sert & Q
d'évent. _ _ © !
Une vis de réglage @ 1 2 i g
pour la vitesse des doigts b :
sert de prise. 2 X M5 X 0.8 prof. 8 / 20 o5 !
Y Y \g - - - - j
MHKL2-20J/Modéle a course longue
4 X M4 X 0.7 traversant
(fixation des mors) M5 X 0.8 (orifice fermeture doigts)
Vis de réglage pour la vitesse des doigts
e
bo o° - o
© >—¢ 4+
g sl f
S s
M5 X 0.8 (orifice ouverture doigts) 26.5
4H9 Prof. 1.5
2 X M5 X 0.8 prof. 10
©21H9 prof. 1.5 4 X M5 X 0.8 prof. 10
°3 Orifice 04.3 traversant
° 1
g —
i L 4{
% i —--- ===
R 1] H—= - -— 8¢
© / . |
%}/ . L &
I y Yol o9 ¥ Montage du détecteur
i S 32 a0 Dimensions de la rainure
D - - — — —_
@4H9 prof. 4 18 - % £ 20 445 Position de la rainure du \
27.60.05 al & . 735 montage du détecteur —
- [ (2 positions)
100
0| o OO
Note) Pour un effet simple, ] 1 L
un raccord sert © © &f R
dévent. @E I S fi > |
Une vis de réglage © - ; g
pour la vitesse des doigts 2 X M5 X 0.8 prof. 8 /' |
sert de prise. 24, I
2.5 j
\; - — - —
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Guidage par rainures/Serrage par came

Pince (a 2 doigts)

Série MHK2

(mm)

MHK2-25[1/Modele standard

©26H9 prof. 1.5

4H9 prof. 4

74
71.6
40
T

N\
17.5

Van\
A" 24
D

©04H9 prof. 4

200.02

33.6 0.05

Note) Pour un effet simple,

un raccord sert
d'évent.
Une vis de réglage

pour la vitesse des doigts

sert de prise.

2 X M6 X1 prof. 12

4 X M5 X 0.8 traversant
(fixation des mors)

M5 X 0.8 (orifice fermeture doigts)

Vis de réglage de la vitesse des doigts

MHKL2-25]/Modéle a course longue

©@26H9 prof. 1.5

4H9 prof. 4

[Te]
0
© ~
34 ¥ A =
(8}
o
o
o
(8}
04H9 prof. 4 22
33.6 0.05

Note) Pour un effet simple,

un raccord sert
d'évent.
Une vis de réglage

pour la vitesse des doigts

sert de prise.

2 X M6 X 1 prof. 12

%ol -1 © 2
@ N
o 12 ‘
5 & sl
23
M5 X 0.8 (orifice ouverture doigts)
o3 4 XM6 X1 prof. 12
é ¥-l Orifice 65.1 traversant
,,,,,,, prd .
R Y Montage du détecteur
B == | o « Dimensions de la rainure
™| © = - - - -—
Y ] S} Position de la rainure du |
JUJ AN T A montage du détecteur
Tol o8 hd ¥ ‘ (2 positions) . b o
8 = H 30 !
HI )
El- 26 47.2 ggI N § J
102.7 |
Qe
& | =
' I
ot ——F -1 =
Y \
)i ~ - - -
2 X M6 X 1 prof. 10 ‘ 2 |
4 X M5 X 0.8 traversant M5 X 0.8 (orifice fermeture doigts)
(fixation des mors) Vis de réglage pour la vitesse des doigts
&
P
B o - - o
.8 el ¢
o [MES
™1 M5 X 0.8 (orifice ouverture doigts) 30
5 4 X M6 X1 prof. 12
é . Orifice ©5.1 traversant
T - C§/
I e —
4+ 4 — ©| ©!
[ ™| O
777777 —_—
: — oD A
777777 A4
7°[°3 ¥ .
5| @ m I Montage du détecteur
g e 38 Dimensions de la rainure
= @ - - - - -
al " 53.5 ! Position de la rainure du 77\
25 88.5 ! montage du détecteur ‘
121 N (2 positions)
o b4
—~ g T\ | !
§ § — ? N EI W— S5 /
N
— T !
£ B Tel
2 X M6 X 1 prof. 10 |0 a4
|
|
L 2.3

O
3
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série MHK2/MHKL2
Exemples de montage du détecteur et
positions de montage

Diverses applications des détecteurs sont possibles en combinant le nombre de détecteurs et les positions de détection.
1) Détection lors de la préhension de I'extérieur de la piece

Exemple de détection

1. Vérification de la position de
réinitialisation des doigts

2. Vérification du maintien de la piece 3. Vérification I'évacuation de la piece

Position I » I Position J
Position & des doigts ® EI-—/ J Position lors de @ des doigts ¢
détecter entierement O la préhension fie i — O
& d'une piéce & enieremen &
ouverte 1 1 fermée 1
Le détecteur s’active lorsque les doigts Faites glisser le détecteur dans le En cas de non maintien d'une piéce
E!at des se ferment. (LED ON) sens de la fleche jusqu'a ce que le (opération anormale) : Détecteur a
détecteurs voyant s'allume. activer (voyant allumé)
(LED ON)
S | Un détecteur
B | « une position, (D, @ ou® o [ ] [ ]
? peut étre détectée.
é Deux détecteurs | | A () ) —
-2 | « Deux positions o}
% de 0,@et® |3 B — d °
£ | peuvent étre
S| détectees. = 9 o — d
Etape 1) T Etape 1) 0 Etape 1) 0
Comment déterminer | Ouvrez rey Position des & Fermez &
la position de montage| complétement doigts pour la complét-
du détecteur les doigts. N préhen§jon ement les N
1 d'une piéce. 2 1 doigts. I

Sans pression ou a
basse pression, branchez
le détecteur sur une
alimentation, et suivez les
instructions.

Etape 2) Insérez le détecteur dans la rainure de montage de détecteur dans le sens indiqué sur le schéma ci-dessous.

=gl —>

- =
79»}:

Etape 3) Faites glisser le détecteur dans
le sens de la fleche jusqu’a ce que la
LED s'allume.

— e

—_—

Etape 4) Faites glisser le détecteur plus
loin dans le sens de la fléche jusqu’a ce
que la LED s'éteigne.

—_—
Etape 5) Faites glisser le détecteur dans
le sens opposé, et fixez le détecteur a
une distance de 0.3 a 0.5 mm de la
position dans laquelle s’allume la LED.

Position quand la led est activée

Etape 3) Faites glisser le détecteur dans le sens de la fléche jusqu’a ce que la LED
s’active, et fixez le détecteur a une distance de 0.3 a 0.5 mm de la position dans
laquelle s’allume la LED.

Position quand la led est activée

0.320.5mm

Position a fixer

Note 1) Il est recommandé que la préhension d'une piece se fasse pres du centre de la course des doigts.
Note 2) Lors du maintien d'une piéce prés de I'extrémité de la course d'ouverture/fermeture des doigts, la détection de la performance des combinaisons
figurant dans le tableau ci-dessus peut étre limitée, en fonction de I'hystérésis d'un détecteur, etc.
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Pince guidée a came de serrage
Modéle a 2 doigts

série MHK?2

Diverses applications des détecteurs sont possibles en combinant le nombre de détecteurs et les positions de détection.
2) Détection lorsque de la préhension de l'intérieur de la piéce

Exemple de détection

1. Vérification de la position de
réinitialisation des doigts

2. Vérification du maintien de la piece 3. Vérification I'évacuation de la piece

Doigts I I Doigts I
Position & compléte- ® ’—}% Position de ® compléte- ¢
détecter ment préhension ment
fermés & Lﬁ d'une piece. & Lﬁ ouverts & LE
Le détecteur s’active lorsque les doigts Faites glisser le détecteur dans le En cas de non maintien d'une piéce
E!at des se ferment. (LED ON) sens de la fleche jusqu'a ce que le (opération anormale) : Détecteur a
détecteurs voyant s'allume. activer (LED ON)
(LED ON)
S | Un détecteur
B | « Une position, @, @ ou ® [ J [ ] [ J
? peut étre détectée.
=l
2 | Deux dete_c_teurs ol|A () [ ] —
-2 | * Deux positions | 7
S| 0,20 [Z|B - o L
= peuvent étre =
3 détectés. c d — bt
o Etape 1) ( Etape 1) 0 Etape 1) (
Comment déterminer | Fermez > Position des & ’—% Ouvrez e
la position de montage| complétement doigts pour compléte-
du détecteur les doigts. la préhension ment les
) d'une piéce. & I doigts. & !

Sans pression ou a basse
pression, branchez le
détecteur  sur  une
alimentation, et suivez les
instructions.

Etape 2) Insérez le détecteur dans la rainure de montage de détecteur dans le sens indiqué sur le schéma ci-dessous.

—T—m —

| P
L~

Etape 3) Faites glisser le détecteur
dans le sens de la fleche, et fixez-le
détecteur a une distance de 0.3 a 0.5
mm de la position dans laquelle
s’allume la LED.

0.320.5mm

Etape 3) Faites glisser le détecteur dans le sens de la fléche jusqu’a ce que la
LED s'allume.

— = —fer

—_—

Etape 4) Faites glisser le détecteur plus loin dans le sens de la fléche jusqu’a ce
que la LED s'éteigne.

Etape 5) Déplacez le détecteur dans le sens opposé de 0.3 a4 0.5 mm dans le
sens indiqué par la fleche depuis son emplacement lorsque le voyant se rallume.

Position quand
la led est
activée

0.320.5mm

Position a fixer

Note 1) Il est recommandé que la préhension d'une piece se fasse prés du centre de la course des doigts.
Note 2) Lors du maintien d'une piéce prés de I'extrémité de la course d'ouverture/fermeture des doigts, la détection de la performance des combinaisons
figurant dans le tableau ci-dessus peut étre limitée, en fonction de I'hystérésis d'un détecteur, etc.
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série MHK2

Hystérésis du détecteur

Les détecteurs ont un effet d’hystérésis similaire a celui des
microconmmutateurs. Servez-vous du tableau ci-dessous comme guide
lors du réglage des positions des détecteurs, etc.

!
-

B

Vis de montage de détecteur
M2.5 x 4L

Montage du détecteur

Installez le détecteur dans la rainure d'installation suivant le sens indiqué
dans la figure ci-dessous.

Aprés avoir réglé la position, serrez la vis de réglage du détecteur avec un
tournevis plat d'horloger.

Tournevis plat d'horloger

Hystérésis

Position d'utilisation du détecteur (ON)

Position de retour du détecteur (OFF)

o Hystérésis max. (mm)
Yooy, D-M9LI(V)
& D-M9TIA(V)

Modéle MOCIW(V)
MHK[2-12 0.1
MHK[I2-16 0.1
MHK[J2-20 0.3
MHK[J2-25 0.2

Détecteur

Note) Utilisez un tournevis avec un manche de 5 & 6 mm de diamétre
pour serrer la vis de blocage du détecteur.
Le couple de serrage doit étre d’environ 0.05 a 0.15 N-m.

Dépassement du détecteur

¢ Le dépassement du détecteur du corps de la pince est indiqué au tableau ci-dessous.

* Référez-vous au tableau pour le montage.

Note) Lorsque un détecteur pour MHK2, MHKL2 est fixé du
coté de montage comme sur la figure ci-dessous,
laissez au moins 1 mm sur le panneau de montage, car

Cable le détecteur ressort du bord de la pince.
Modeéle latéral ., Cable
- r Entretoise Modele vertical
; S ‘ —y
| i d 1 mm min. i i @ u i
) S
eTé olo
o, o == slo o, e
\ i
|
! i
-
(mm)
Modéle & connexion électrique axiale Modele a connexion Modele a connexion
électrique perpendiculaire | électrique perpendiculaire
D-M9L] D-M9LIV
D-MOLIW D-M9[JA D-MOLIWV D-M9LIAV
Quvert — — — —
MHK2-12[J -
Fermé 3 5 — 3
Ouvert — — — —
MHK2-161 P
Fermé 3 5 1 3
Ouvert — — — —
MHK2-201 p
Fermé 1 3 — 1
Quvert — — — —
MHK2-25] -
Fermé 2 4 — 2
Quvert — — — _
MHKL2-12[J -
Fermé 3 5 — 3
Ouvert — — — —
MHKL2-161 P
Fermé 3 5 1 3
Ouvert — — — —
MHKL2-20] ,
Fermé 1 3 — 1
Ouvert — — — —
MHKL2-25[] -
Fermé 1 3 — 1
Note) Il n’y a pas de dépassement si aucune valeur n’est indiquée dans le tableau.
5-158 ZS\MC 5-158



série MHK2
Exécutions spéciales :
Caractéristiques individuelles 1

Symbole

n Avec graisseur

La lubrification du graisseur vers l'intérieur est possible.

Pour passer commande

MHK| Référence standard |—X39

Avec graisseur l

Caractéristiques

. SUSSETE i), - 16, 20, 25 — Note 1) Remplissez le graisseur de lubrifiant afin
Action Double effet, Effet simple (Normalement ouvert, Normalement fermé) d'empécher toute particule étrangére d'entrer.
Vaseline Graisse standard MHK (MH-GO01) L'utilisation de graisse spéciale MH-GO1 pour
Position du graisseur Reportez-vous aux dimensions et 2 la figure ci-dessous. MHK est recommandée.

— - - Note2) Non compatible avec g12.

Caractéristiques/dimensions ) R .
différentes de celles Identiques a celles du modéle standard
indiquées ci-dessus

Dimensions (Les dimensions autres que celles spécifiées ci-dessous sont identiques & celles du modéle standard.)

Série MHK2
Série MHKL2

|

7N

- @
Graisseur ; A

(mm)

Modeéle A
MHK2-161C11-X39 30.5
MHK2-20C111-X39 44.5
MHK2-25C1C100-X39 45
MHKL2-1611[1-X39 | 36
MHKL2-20011[1-X39 | 42
MHKL2-25C1C0(1-X39 | 47.5

5-159
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Série MHK2
Exécutions spéciales : m
Caractéristiques individuelles 2

Symbole

E Rainures pour détecteur sur les deux cotés

Il est possible de monter le détecteur sur n'importe quelle face. Il est possible de monter au maximum 4 détecteurs.

Pour passer commande

m:ﬁﬁz —|_Alésage — | Type de détecteur -X41

Action l lRainures pour détecteur sur les deux cotés
Type de doigts Suffixe pour le détecteur

Néant 2 pcs.

Options pour soufflet de prot. S 1 pc.
n n pieces
Modéle de détecteur o « Possibilité de monter
= Reportez-vous au modéle standard. 4 détecteurs
Caractéristiques
Alésage (mm) 12, 16, 20, 25

Position de la rainure du détecteur supplémentaire | Reportez-vous aux dimensions et figures ci-dessous.

Caractéristiques/dimensions différentes de
celles indiquées ci-dessus

Identiques a celles du modele standard

Dimensions (Les dimensions autres que celles spécifiées ci-dessous sont identiques a celles du modele standard.)

Série MHK2
Série MHKL2

AQ}O e
O-c&
Rainures standard & Rainures supplémentaires
B
(mm)
Modéle A B
MHK2-120000-X41 104 18
MHKL2-1200000-X41 ) )
MHK2-161C1C0-X41 128 16
MHKL2-161C01C1-X41 ) ’

* Les dimensions A et B des autres modéles sont identiques aux rainures des détecteurs standards.

5-160
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série MHK2
Précautions spécifiques au produit

Veuillez lire ces consignes avant utilisation.

|

Pinces pneumatiques/Série MHK2

3 sens de montage possible.

Montage axial (trous taraudés)

Montage latéral (trous taraudés et traversants)

o Trous taraudés
|
! S ol
| =
e e = &
1 SR 1_ ‘
I
oddlo[iscie] “EIEEAI S  odble [veorombi P e
MHK2L-120] MHK2L-120
MHKL2-1200| M3 x 0.5 0.88 6 MHKL2-120)| |\ 51 8
MHK2L-1600 MHK2L-160 : :
MHKL2-160| M4 x0.7 2.1 8 MHKL2-160] 8
MHK2L-200 MHK2L-2000
MHKL5.200| M5x08 | 43 10 MUKL3.200| M5 x 0.8 4.3 10
MHK2L-250 MHK2L-2500
MUKL5.250]| M6 x 1 7.3 12 MHKL 5220 | M6 x 1 7.3 12

Montage latéral (trous taraudés)

ﬁ{% —

®Trous traversants

Modeéle  |Vis compatibles C°”g':xfje,\f,ﬂ;age P";L-a ‘)’(et’i;sn‘:ge Modéle | Vis compatibles Couﬂ]vaagﬁiﬂrage

MHK2L-12(1| M3 x 0.5 0.59 4 MHK2L-120]

MHKL2-121| M3 x 0.5 0.74 5 MHKL2-1207 M3 x 0.5 0.88

MHK2L-161| M4 x 0.7 0.88 4 MHK2L-16] : .

MHKL2-16C1| M4 x 0.7 1.3} 5 MHKL2-160J

MHK2L-20] MHK2L-20C]

MHKL2-200] M5 x 0.8 3.3 8 MHKL2-200] M4 x 0.7 2.1

MHK2L-250] MHK2L-250]

MHKL2-250] M6 x 1 5.9 10 MHKL2-2501 M5 x 0.8 4.3
5-161 ZSNC

Montage des mors \

* Pour monter le mors sur le doigt, assurez-vous
d'utiliser une clé pour le soutenir de maniere
a ne pas appliquer de pression excessive sur le doigt.
* Reportez-vous au tableau ci-dessous pour trouver le
bon couple de serrage de la vis de fixation des mors.

o
< -\ |
Elément modulaire %
Modéle | Vis compatibles Couple ds serrage
max. N'm
-120]
MHK2L-16071] M3 x 0.5 0.59
MHKL2-160J
MHK2L-200J
MHKL2-200| M4x07 1.4
MHK2L-250]
MHKL2-250 M5 x 0.8 2.8
5-161



