Pneumatischer Greifer

(2-Finger) (3-Finger)

MHR2/MDHRZ2, MHR3/MDHR3

Hohe Wiederholgenauigkeit £0.01lmm

Der parallele Offnungs- und Schliessmechanismus mit Kreuzrollenfiihrung
ermdoglicht einen ruckfreien Betrieb ohne Spiel
mit hoher Prazision und Lebensdauer. : T:' :

Fir Reinraum-Klasse 10 verwendbar

Die Kreuzrollenfilhrung hat eine minimale Reibung
und beugt der Staubentstehung vor. Die Verwendung
rostfreien Stahls fiir die Finger, Fihrung und den
Kreuzrollenteil schitzt gegen Rost. Fir Reinraum-
Anwendungen wird Staub aus dem Inneren

durch Unterdruck am Entliftungsanschluss entfernt.

- L ’

WhR2-30R
-

Kugellager

Schwenkantrieb

B Universelle Montage

Axiale Montage . Vertikale
Seiten- Montage
montage

Fihrungsleiste

Kreuzrollenfiihrung Kugellager

MDHRZ2 MDHR3
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SRY Gl
HoheVerdrehsicherheitE"m =" N

Die Fuhrungsleiste stutzt die Fuhrung von ] ,/.n“‘
der Aussenseite und ermdglicht so M"i'l'—-—— 5“” o
ruckfreie Fingerbewegungen und R3-1 -
verhindert ein Verrutschen der Finger. o Tl

Kompakte Bauweise auch mit
Schwenkantrieb.

I Kompakte Bauweise

I Einsatz als Innen- oder

_ Aussengreifer
N Druckluftanschluss an 2 Seiten g

Anschluss Anschluss

. (Nominalgrosse) ianal-
Standardausfiihrung T
MHR?2 S.233
bis
) o—o—0—o S.2.3-16
Pneumatischer MDHR2 *
Schwenkgreifer
0 MHR3 —e—e s 2017
bis
M DH R3 T S.2.3-25

O
2
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Pneumatischer Schwenkgreifer

serie MHRZ2/MDHRZ2

2-Finger/@10, 915, 920, 30

Bestellschliissel
|

Ohne Signalgeber MHR 2 — 10 |[R
Mit Signalgeber —
(Eingebauter Magnetring ) MDHR 2

[ERY

o

Py,
|

MOPL|[ S

Mit MagnetringT
(Fur Signalgeber) Anzahl der Signalgeber
= 2
Anzahl der Finger &—— S 1
2 2-Finger
Baugrosse e
10
15
20
30
Druckluftanschluss e
R: Gehauseseite E: Axial
Anschlusse Anschliisse

lSignaIgebermodeII

— Ohne Signalgeber

Verwendbare Signalgeber

:i'; Spannungsversorgung| - Signalgebermodell | Anschlusskabellénge (m)*
Sonder- | Elekirischer| & |Anschluss Anwendung
Modell ; i 8 05 3
funktion | Eingang | S ((Auspang)| DC  |AC | vertikal | axial :
3 ) L
2 3-Draht
TE’ (NPN) o MONV MON o (]
B=2 ) IC )
L eingeqossenes Relais,
8 | - 3-Draht |24V 12V | —
S SPS
3 Kabel (PNP) MOPV | M9P [ ] L
o
£ —
= 2-Draht 12v M9BV M9B [ J o |—
* Anschlusskabellange: 0.5m......... — (Beispiel) MO9BV
m M. L (Beispiel) MOBVL

* Siehe S.2.11-1 fiir technische Daten der Signalgeber.

2.3-4
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Pneumatischer 2-Finger-Greifer Serie MHR2/MDHR?2

Symbol

Technische Daten

Nominalgrésse 10 15 20 30
Funktionsweise doppeltwirkend
?Eé}lfflzir\?gr(\’l\lv)ert) « [aussengreifend 12 24 33 58
bei 0.5MPa innengreifend 12 25 34 59
Mass Finger
Offnungs-/Schliess-Weite ffassc: EESZ:' () 10 14 10 19
(beidseitig) gedfinet ~(mm) 16 22 28 37
Weite (mm) 6 8 12 18
Gewicht (g) @ 100(95) 180(175) 390(380) 760(740)
Druckluftanschluss M3 M5
Wiederholgenauigkeit: +0.01mm
Medium Druckluft
Betriebsdruck 0.2 bis 0.6MPa 0.15 bis 0.6MPa

Umgebungs- und Medientemperatur

0 bis 60°C (nicht gefroren)

Max. Betriebsfrequenz

180 Zylklen

Schmierung

nicht erforderlich

N

AAchtung

O
2

i Vor der Inbetriebnahme durchlesen.
Siehe S. 0-20 und 0-21 fir Sicherheitshinweise und allgemeine

Vorsichtsmassnahmen zu den in diesem Katalog erwahnten Produkten und
: S.2.0-3und 2.0-4 fur Sicherheitshinweise zu allen Serien.

Anmerkung 1) Siehe S. 2.3-6 [Effektive Haltekralft] fir Details zur Haltekraft an jedem Haltepunkt.
Der Wert der effektiven Haltekraft wird bei Mittelstellung der Finger gemessen.
Anmerkung 2) () Gewicht des MDHR ohne das Signalgebergewicht.

2.3-5



Serie MHR2/MDHR2

Haltepunkt

* Die geeigneten Haltepunkte sollten in Ubereinstimmung - Grenzbereich des Haltepunkts: Aussengreifend/Innengreifend
mit dem Betriebsdruck gewahlt werden.
Die Distanz zum Haltepunkt L und die

Uberhangdistanz H sollten innerhalb des MHR2-10/MDHR2-10 MHR2-20/MDHR2-20
in dem Diagramm rechts gezeigten Bereichs liegen.
e \Wird der angegebene Grenzbereich tiberschritten, 50 60
wirkt eine exzentrische Kraft auf die Finger
und die Fiihrung und kann zu einem ibermassigen Spiel 40 50
der Finger und zu einer verringerten Lebensdauer des Q.
Greifers filhren. S 40
; E 30 B
Aussengreifend £ \ ‘ Q% £ 3
T 20 0,‘;,’ ’OQ T &) Q
U g 9, I\%, g 20 S
< o @,o < '6‘47 \
mic 31BN 8 10 R R 5 2 Lo N N
~}-+ o Qé‘ A, 2 10 5‘77/0 L
& 3 4,’0 ) 3 % \ \
* Hr_[,b* L 0 ? 0 [ NN
h = 10 20 30 40 50 10 20 30 40 50 60
Haltepunkt L (mm) Haltepunkt L (mm)
Haltepunkt L
MHR2-15/MDHR2-15 MHR2-30/MDHR2-30
50 80
T N
70 \ ’
60 N NS
a
N . 50 N N 0
) = € N &
L: Distanz zum Haltepunkt g £ a0 L \‘ %Q
H: Uberhang = T \ 0\;‘4;
T o 30 N o) AQ
o c '?47
. g & 20 ;0\947 2 A,
Innengreifend < g
’ g % 10 \0.54@%\ N \\\
D G \
| 0 10 20 30 40 50 07710 20 30 40 50 60 70 80
Haltepunkt L (mm) Haltepunkt L (mm)

2.3-6
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Pneumatischer 2-Finger-Greifer Serie MHR2/MDHR?2

Effektive Haltekraft

Richtlinien zur Auswahl des Greifers

nach dem Werkstickgewicht

e Die Auswabhl des richtigen Modells héngt von
dem Werkstiickgewicht, dem Reibungskoeffizient
zwischen dem Fingeranbau und dem Werkstuick
und deren jeweiliger Bauform ab. Wir empfehlen
die Auswahl eines Modells dessen Haltekraft
dem 10- bis 20fachen Werkstlickgewicht entspricht.

e Berlicksichtigen Sie einen entsprechend héheren
Sicherheitsbereich, wenn wahrend des Betriebs
hohe Beschleunigungs-, Brems- oder Aufprallkrafte
auftreten.

Aussengreifend

P
N

;

il

Innengreifend
=l

QO

—

[
|
Il
I

\ -
L: Distanz zum Haltepunkt mm

eBestimmung der effektiven Haltekraft

Die in den Diagrammen angegebene Haltekraft gibt
die Haltekraft eines Fingers an, wenn alle Finger und
Anbauteile in Kontakt mit dem Werkstiick sind.

(F: Kraft eines Fingers)

———t——

NCH
N

=\
N
&/

Aussengreifend

Innengreifend

MHR2-10/MDHR2-10

MHR2-10/MDHR2-10

20
Druck

1S——T  06MPa

Z

&3 —1__ 05MPa

T 10

£ —1 0.4MPa

=

I — b
i S E— 0 ?MPa

- 0.2MPa

0 10 20 30 40 50

Haltepunkt L (mm)

20
Druck
15 0.6MPa
=
Z —___05MPa
=
g 10
3 —T———0.4MPa
s
T — | | 03Mpa
5 ]
0.2MPa
0 10 20 30 40 50

Haltepunkt L (mm)

MHR2-15/MDHR2-15

MHR2-15/MDHR2-15

30
Druck 0.6MPa
O.5MPla
Z 20 1
= 0.4MPa
=
[
3 0.3MPa
IS -
T 10 t
0.2MPa
0

10 20 30 40 50
Haltepunkt L (mm)

[ [
30 Druck 0.6MPa
0.5MPa
_. 20 0.4MPa.
<
% 0.3MPa
X
ke \
s
£ 10 0.2MPa
0 10 20 30 40 50

Haltepunkt L (mm)

MHR2-20/MDHR2-20

MHR2-20/MDHR2-20

50
Druck 0.6MPa
40
OSMFa
z 0 0.4MPa
g |
< 20 0.3MPa:
s |
0.2MPa
10
0 10 20 30 40 50 60 70

Haltepunkt L (mm)

50
_Druck ~ 0.6MPa

40 —
. 0.5MPa
£

30
= i — 0.4MPa
5 |
s 20 0.3MPa
T

0.2MPa
10

0 10 20 30 40 50 60 70
Haltepunkt L (mm)

MHR2-30/MDHR2-30

MHR2-30/MDHR2-30

80 4

Druck 0.6MPa

70

60 0.5MPa.

50 0.4MPa
40

T
0,3MPa
30

Haltekraft (N)

|
0.2MPa

20—

10

0710 30 50 70 90

Haltepunkt L (mm)

80

Druck 0.6MPF1
—
70 ‘
————_ 0.5MPa

60

50—y 0.4MP7
40

0.3MPa
30

Haltekraft (N)

|
0.2MPa

20

10

0710 30 150 70 90

Haltepunkt L (mm)

O

SVC
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Serie MHR2/MDHR2

Konstruktion

MHR2

©

MDHR2
@ ™ 9
P
® | 19
[
| 18
N
T
3 I
£ ' @
— e 10
|
D JE ==F|| T»J\@
L I
i
Stickliste
Pos. Bezeichnung Material Bemerkung
(M | Gehause Aluminium eloxiert
(2 | Adaptergehause Aluminium eloxiert
(3 | Fiihrungshalterung rostfreier Stahl
@ Fuhrung kaltgewalzter Stahl nitriert
® Fingereinheit rostfreier Stahl warmebehandelt
@ Fuhrung rostfreier Stahl warmebehandelt
. warmebehandelt
@ Stift Stahl chemisch vernickelt
Stiftrolle rostfreier Stahl nitriert
(©® | Drehfliigelwelle rostfreier Stahl MOHR2-30 : Stahl
Bolzen fur Welle Chrommolybdéanstahl verzinkt u. chromatiert

2.3-8

O

(V)

Qe @8

Stuckliste

Pos. Bezeichnung Material Bemerkung
@ Anschlag Kunststoff

2 Sicherungsring

@ Innensechskantschraube rostfreier Stahl

Lager Chromstahl

@ Zylindrische Rolle rostfreier Stahl

Magnet Magnetmaterial

W) Magnethalter Aluminium eloxiert
Rolle rostfreier Stahl nitriert
0O-Ring NBR

20 | Dichtung fiir Anschlag NBR




Pneumatischer 2-Finger-Greifer Serie MHR2/MDHR?2

Signalgebermontage

Signalgeberhysterese

Um den Signalgeber zu befestigen, fiihren Sie diesen in die Signalgebernut des Greifers in der in der

folgenden Abbildung gezeigten Richtung. Ziehen Sie dann in der gewiinschten Position die mitgelieferte

Befestigungsschraube mit einem Feinschraubendreher fest.

Feinschraubendreher

Befestigungsschraube
(M2.5 X 4¢)

Anmerkung) Verwenden Sie einen Feinschraubendreher mit einem Griffdurchmesser von 5 bis 6mm und
ziehen Sie die Schraube mit einem Drehmoment von 0.05 bis 0.1N-m fest. In der Regel wird
das erreicht, wenn man die Schraube um weitere 90° anzieht, sobald ein leichter Widerstand
spurbar ist.

Uberstand des Signalgebers von der Gehauseseite

Beachten Sie die folgende Tabelle als Richtlinie
zur Positionierung der Signalgeber.

Modell Hysterese (Max.Wert)mm
MDHR2-10
MDHR2-15 0.6
MDHR2-20
MDHR2-30 0.9
MDHR2

1
ARG

@

Hysterese

N
=

— Betriebsposition (EIN)

-+—— Reset-Position(AUS)

Die unten stehende Tabelle gibt den max. Uberstand des Signalgebers von der Geh&useseite
an (bei vollig gedffneter Fingerstellung). Beachten Sie die Tabelle als Richtlinie fir die Montage.

MDHR2-10, 15

Bei Verwendung der Signalgeber-

Bei Verwendung der Signalgeber-
modelle D-M9NV, D-M9PV, D-M9BV.

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

MDHR2-20, 30

Bei Verwendung der Signalgeber-
modelle D-M9NV, D-M9PV, D-M9BV.

Max.Uberstand des Signalgebers
von der Geh&useseite: H

Max. Uberstand des Signalgebers von der Gehauseseite: L, H Einheit: (mm)
Signalgebermodell
D-M9N D-MQP, D-M9B D-MgNV, D-MQPV,
Greifermodell D-M9BV
L . 7.1 0.6
MDHR2-10 2.6
H - - 6.8
L - 2.6 _
MDHR2-15
H - - 6.8

O
2

MDHR2-20 6.8
MDHR2-30 6.8
Einheit: (mm)

Kein Uberstand bei den Signalgebermodellen

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

2.3-9



Serie MHR2/MDHR2
210

Ohne Signalgeber: MHR2-10R

MHR2-10E Anschlussposition

[

!
L

M3
Anschluss zum

8.5

9.5

Schliessen der Finger

M3
Anschluss zum
Offnen der Finger

2.3-10

3-3

+0.02

o Tiefe 6

2 X M3 Gewindetiefe 6
(Montagegewinde fiir Anbauteil)

12 12

EAMEA
Do 99
B

&

(gleiche Ansicht von A, B, C)

6 X M3 Gewindetiefe 6

(gleiche Ansicht von A, B, C)

Yl

\J"‘K

Van
Vany

T 8 505

O

44 44
229 N
0
29h9 0035 | |
—
JZNE o
N 10
f
10 k. ~ &
@ N Q)
|
0 |
& [l e ] .
| |
\ ~
N
73 002 23 -g‘oz
‘ | ‘ gedffnet: 16 geschlossen: 10
3 X M3 Gewindetiefe 6
P.C.D24 (Befestigungsgewinde) Gewindeeinsatz
334
32
B ©
| &
S
N
.
2
A —» — & - c
|
250 2%’
M3 M3
Anschluss zum Anschluss zum
Schliessen der Finger Offnen der Finger



Pneumatischer 2-Finger-Greifer Serie MHR2/MDHR?2

Fur Signalgeber (Eingebauter Magnetring ): MDHR2-10R

MDHﬁRZ—lOIﬁE Anscﬁhlussgositiop

[
I

M3
Anschluss zum

-

9.5 M3

Anschluss zum

! Schliessen der Finger

__Offnen der Finger |

Signalgeberbefestigungsnut

6-M3 X 0.5 Gewindetiefe 6

3307 Tiefe 6 414 4la

2 X M3 Gewindetiefe 6
(Montagegewinde fur Anbauteil)

12 12

]
b¢-

N

|

(gleiche Ansicht von A, B, C)

(gleiche Ansicht von A, B, C)

29h9 Boss | |

4.7
9.6
1

2-3

10 -

|
32
(35

4.7 |,

@© 0|
0|
[Sebr | ﬁ e e []
[ - LA
7 i
13.4 | j 0 b
8 -0.05
23 -0.02 23 —8.02
i ‘ge(jffnet: 16 geschlossen: 10
3 X M3 Gewindetiefe 6
P.C.D24 (Befestigungsgewinde) Gewindeeinsatz
334
Unabhéngig von der Signalgebermontage 32
sind einige Gehauseabmessungen unterschiedlich.
< JZNEEIZN
NS INJ) é,go
o =
Y'YV -

@ S

| TOMT [l & e [] v
&5 Li.l T T Li.l -
2,
Modell A B

MHR2 -10R 5 145 A—» — S -“-—C

—-10E _ 14.5

-10R 4.7 15.5
MDHR2 —10E - 155 /

M3 M3
Anschluss zum Anschluss zum
Schliessen der Finger Offnen der Finger
2.3-11

O



Serie MHR2/MDHR2
215

Ohne Signalgeber: MHR2-15R

MHR2-15E Anschlussposition

[
I

\ I
s s o6 -6 6]
Anschluss zum 10 Anschluss zum
Schliessen der Finger Offnen der Finger {@ @}

2 X M3 Gewindetiefe 6
(Montagegewinde fiir Anbauteil)

15 15

& ©

6 X M3 Gewindetiefe 6
(gleiche Ansicht von A, B, C)

3-3"0%Tiefe 6

(gleiche Ansicht von A, B, C)

212h9 -8.043 |

o

A4

Vany

T
; |

2.3-12

BT
) (T 4.
X L @, |
1 [LeL el
: P P 5

0
23.5-0.03
gedffnet: 22 geschlossen: 14

23550
T

3 X M3 Gewindetiefe 6
P.C.D29 (Befestigungsgewinde) Gewindeeinsatz

44
42
B
i .
®V
S \
N
.
2,
A—> ] I
M3 M3
Anschluss zum Anschluss zum
Schliessen der Finger Offnen der Finger

O
g



Pneumatischer 2-Finger-Greifer Serie MHR2/MDHR?2

Fur Signalgeber (Eingebauter Magnetring ): MDHR2-15R

MDHR2-15E Anschlussposition
: ! - z i .

‘ -

2 X M3 Gewindetiefe 6

(Montagegewinde fir Anbauteil)

15

15

I
RS
\ [
Rk
Anschluss zum 10 Anschluss zum 4
| Schliessen der Finger Offnen der Finger {@» | @}
N
6 X M3 Gewindetiefe 6 615! " I5le
(gleiche Ansicht von A, B, C)
3-3 0" Tiefe 6 534
(gleiche Ansicht von A, B, C) 0
©912h9-0.043 | |
Signalgeberbefestigungsnut ™
' —
[ T 1 T
®Te |
! ~
10 | T 8
o ¥ |/ 1
& [« Vi - 12 CE——r—r— L‘H’ ’._3‘
— w = 9
- e |
- - Nle ol
N - —=
F 3eler | -
15.5],] 0 N
8-0.05
0 0
23.5 -003 1] 1] 3.5 -0.03
gedffnet: 22 geschlossen: 14
3 X M3 Gewindetiefe 6
P.C.D29 (Befestigungsgewinde) Gewindeeinsatz
44
42
B
\?)
&
.
2,
A —> — | Q| -—C
M3 L M3
Anschluss zum 250 25~ Anschluss zum
Schliessen der Finger Offnen der Finger

O

SVC
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Serie MHR2/MDHR2

220

Ohne Signalgeber: MHR2-20R

6 X M4 Gewindetiefe 8

(gleiche Ansicht von A, B,

3.4 +8.02

Tiefe 8
(gleiche Ansicht von A, B, C)

7

I

18

10

21

10 -?105

o

Anschluss zum _
Schliessen der Finger

13

Anschluss zum
Offnen der Finger

2.3-14

A —»

914h9 -8.043

18.5

2 X M4 Gewindetiefe 8

(Montagegewinde fiir Anbauteil)

18.5

2

/

©-
o

4
¢

{l

Jeoo

O

242
% o
[N >
] vog 8
@
] & < || «
= ‘
24 S0 ‘ ‘ 24 303 ?

geoffnet: 28 geschlossen: 16

3 X M4 Gewindetiefe 8

P.C.D36 (Befestigungsgewinde)

%

A

45

Anschluss zum
Schliessen der Finger

250

Anschluss zum

2%

Offnen der Finger



Pneumatischer 2-Finger-Greifer Serie MHR2/MDHR?2

Fur Signalgeber (Eingebauter Magnetring ): MDHR2-20R

MDHR2-20E Anschlussposition

| M5

[

Anschluss zum
Schliessen der Finger

Anschluss zum
Offnen der Finger

(gleiche Ansicht von A, B, C),

Signalgeberbefestigungsnut

6 X M4 Gewindetiefe 8

343" Tiefe 8
(gleiche Ansichtvon A, B, C)

34

«2-3

2 X M4 Gewindetiefe 8

(Montagegewinde fiir Anbauteil)

CEREE
R RRET:

51409 o3

242

O
2

L
l i,
‘ L T 1
(<]
! N
(1] = 18
U] T I w3
f f [~ — — N 8l 9
Jw ~
| Vi — — Y
- —
]
S
|
W ] & &[]
Y Li_] T L Li_] i
0 0
24 -0.03 L L 24 -0.03
gedffnet: 28 geschlossen: 16
57
54
3 X M4 Gewindetiefe 8
B
l P.C.D36 (Befestigungsgewinde)
]
$
S
'\rq/ |
s = (<€
2
A—>» —t \ = - Q -—-cC
H - ~ H
G / W\ \:\\/
/ \
M5 \ M5
Anschluss zum Anschluss zum
Schliessen der Finger, 250 2% Offnen der Finger
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Serie MHR2/MDHR2
230

Ohne Signalgeber: MHR2-30R
MHR2-30E Anschlussposition
| "~ v 2 >

2 X M5 Gewindetiefe 10
(Montagegewinde fur Anbauteil)

25 25

© ©

155 |
1

o
\V
Pany
NN

\
>

% T

\

|
Anschluss zum > Anschluss zum |
Schliessen der Finger Offnen der Finger 5

6 X;VIS Gewindetiefe 10
(gleiche Ansicht von A, B, C)

250
3-5 "0 % Tiefe 10 .
216h9 .o0s3 | |

(gleiche Ansicht von A, B, C)

10,17 7,110

—

@,
@
b

b m_
SlinsP i R A

11

@@

A
id
-
Y1
L4

|
|12 Qo5 #5003 L 5 -003 ~

gedffnet: 37 geschlossen:19

76
73
B
3 X M5 Gewindetiefe 10
l P.C.D43 (Befestigungsgewinde)
T
\ &
S
&
.
A— | —- 3 =—¢C
) Ve
M5 ‘ M5
Anschluss zum | Anschluss zum
Schliessen der Finger Offnen der Finger

250 2%°

2.3-16

O
g



Pneumatischer 2-Finger-Greifer Serie MHR2/MDHR?2

Fir Signalgeber (Eingebauter Magnetring): MDHR2-30R
2 X M5 Gewindetiefe 10

MDHR2-30E Anschlussposition
- - - - - (Montagegewinde fir Anbauteil)

* ]
N 25 25

[Te}
aJ B o - Do
| 4 O
M5 14 M5
! Anschluss zum Anschluss zum
Schliessen der Finger _ Offnen der Finger '
N 10,17 7,110
6 X M5 Gewindetiefe 10

(gleiche Ansicht von A, B, C),

-

M5
Anschluss zum
Schliessen der Finger

O
2

M5

Anschluss zum
Offnen der Finger

002 250 -~
+0.! .
35 ¢ Tiefe 10 #16h9 _8‘043 ‘ |
(gleiche Ansicht von A, B, C)
Signalgeberbefestigungsnut ~
m [ 1 _i y
(=]
( @ ) ‘ ( @ ) |
I )
8
o / 2 T )
™) 1 | —~
41\ e 5 * = g €
+— — — — =
— = = S
N 0 !
Ts % = L
g A% % < | N‘
o - ‘ y
T Y g A Y
il . ; .
245 ! , 25 003 25 003
o1 12005 geoffnet: 37 geschlossen: 19
| | 76
Unabhangig von der Signalgebermontage 73
sind einige Gehauseabmessungen unterschiedlich.
B
B 3 X M5 Gewindetiefe 10
l@ i P.C.D43 (Befestigungsgewinde)
-
J C_] ! &
5 DB °
T 5
L AR > .
2,
Modell B
MHR2-3000 25
MDHR2-3000 25.5
A—> | — 3 <
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Pneumatischer Schwenkgreifer

serie MHR3/MDHR3

3-Finger/g10, 915

Bestellschlissel

— e Druckluftanschluss

R \ Gehauseseite

10 | R

e 3

R:Gehéuseseite

Anschliisse

Mit Signalgeber —
(Eingebauter Magnetring) MDHR _3

Mit Magnetring
(Fur Signalgeber)

Anzahl der Finger e——

3 3-Finger

Nominalgrésse e—

10
15
Druckluftanschluss e
R: Gehé&useseite E: Axial
Anschlisse Anschliisse
[\ ,

2.3-18

Anzahl der Signalgeber

2

S

1

I Signalgebermodell

Ohne Signalgeber

Verwendbare Signalgeber
%')’ Spannungsversorung| - Signalgebermodell | Anschlusskabellange (m)°
Sonder- |Elekirischer | S | Anschluss Anwendung
Modell . ) & 0.5 3
funktion | Engang | S ((Alsea)| DC  |AC | vertikal | axial ' T
§ & O o
) 8 Draht MONV | M9N ° °
= NPN)| |y,
2 ; IC .
[ v B T P G Relais.
2 (NPN) M9PV | M9P o (]
S —
s 2-Draht  [12v M9BV | M9B ] o |—
=Anschlusskabellange: 0.5m......... — (Beispiel) MO9BV
M L (Beispiel) M9BVL

*Siehe S.2.11-1 fur technische Daten der Signalgeber.

O
:



Pneumatischer 3-Finger-Greifer Serie MHR3/MDHR3

:_J"sn i"]

. j
i’:*‘ = g -ea i —
\ T —m
@"“Ra::#"@ '

Y 4
i
i
-\
N

|

Symbol

Technische Daten

Nominalgrosse 10 15
Funktionsweise doppeltwirkend
Haltekraft (N) (Effektiver Wert)(l) Aussengreifend ! 13
bei 0.5MPa Innengreifend 6.5 12
Mass Finger geschlossen

. ' . {mm) 16 19
Offnungs-/Schliess-Weite Mass Finger offen 29 27
(Durchmesser) (mm)

Weite

() 6 8
Gewicht (g) @ 120 (125) 225 (230)
Druckluftanschluss M3
Wiederholgenauigkeit +0.01mm
Medium Druckluft
Betriebsdruck 0.2 bis 0.6 MPa 0.15 bis 0.6 MPa

Umgebungs- und Medientemperatur

0 bis 60°C (nicht gefroren)

Max. Betriebsfrequenz

180 Zyklen

Schmierung

nicht erforderlich

Der Wert der effektiven Haltekraft wird in der Mitte der Offnungs-/Schliessweite gemessen.

Anmerkung 2) () Gewicht des MDHR ohne das Signalgebergewicht.

m Anmerkung 1) Siehe S. 2.3-19 [Effektive Haltekraft] fir Detailinformationen zur Haltekraft an jedem Haltepunkt.

A Achtung

! Vor der Inbetriebnahme durchlesen.
: Siehe S. 0-20 und 0-21 fiir Sicherheitshinweise und allgemeine

» Vorsichtsmassnahmen zu den in diesem Katalo
S. 2.0-3 und 2.0-4 fiir Sicherheitshinweise zu allen Serien.

O
2

g erwdhnten Produkten und
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Serie MHR3/MDHR3

Haltepunkt

Grenzbereich des Haltepunkts: Aussengreifend/Innengreifend

Aussengreifend

@ Der Haltepunkt des Werkstiicks sollte innerhalb @ Wird der Grenzbereich fir den Haltepunkt tiberschritten,
des Bereichs der untenstehenden Tabelle fiir den wirkt eine exzentrische Kraft auf die Finger und die
Haltepunkt L in Abhangigkeit des Drucks liegen. Fuhrung, die zu einem Ubermassigen Spiel der Finger
606 und zu einer verringerten Lebensdauer des Greifers
fiihren kann.
MHR3-10R/MDHR3-100] MHR3-15R/MDHR3-150]
]
0.6
— 0.6
X 0.5
Haltepunkt 05
. L: Distanz zum < © 04
Innengreifend Haltepunkt T o4 < N
3 S o3
a 0.3 a
0.2
0.2 0.15
0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50
B Haltepunkt L (mm) Haltepunkt L (mm)
HFR
Haltepunkt
Effektive Haltekraft
Richtlinien zur Auswahl des Greifers
nach dem Werkstiickgewicht A ifend | ifend
« Die Auswahl des richtigen Modells hangt von ussengreiren nnengreiren
dem Werkstiickgewicht, dem Reibungskoeffizient
zwischen dem Fingeranbau und dem Werksttick _ _
und deren jeweiliger Bauform ab. MHR3-10R/MDHR3-10C] MHR3-10R/MDHR3-100]
o Wir empfehlen die Auswahl eines Modells, dessen Haltekraft 10 10
dem 7- his 14fachen Werkstiickgewicht entspricht.
Beriicksichtigen Sie einen héheren Sicherheitsbereich, Druck |0.6MPa
wenn wahrend des Betriebs hohe Beschleunigungs, Brems- — Druck 0.6MPa
oder Aufprallkrafte auftreten. 8 8
: —_ |0.5MPa
Aussengreifend — | —— | 05MPa
z ¢ 0.4MP z ° T
Z — | 0. a Z —
= — = ——1_ 04MPa
s 4 < 4 —
| % \\ﬂPa % — | 0.3MPa
| T — T —
2 —— —0.2MPa 2 0.2MPa——|
! .
A \ 0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50
= \Pl
) Haltepunkt L (mm) Haltepunkt L (mm)
Innengreifend
MHR3-15R/MDHR3-150] MHR3-15R/MDHR3-15]
‘ 20 20
Druck
—2uck | 06MRa Druck 0.6MPa
15 T 15 T
—\ﬂ"'Pa | O.SN‘IPa
3 z
- 0.4MPa -
£ 10 — 5 10 ——m— 0.4MPa
L: Distanz zum Haltepunkt mm E _ 0.3MPa E | 0.3MPa
] 5} B | .
*Bestimmung der effektiven Haltekraft Tt 5 — 0.2MPa T 5 | 0.2MPa
Die in den Diagrammen l B -
angegebene Haltekraft steht
fur die Haltekraft eines 0 0
Fingers, wenn alle Finger 10 20 30 40 50 10 20 30 40 50
und Anbauteile mit dem
Werkstiick in Kontakt sind. Haltepunkt L (mm) Haltepunkt L (mm)
2.3-20
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Konstruktion

Pneumatischer 3-Finger-Greifer Serie MHR3/MDHR3

MHR3 «
13
: |
g [
1
2 . L
=
3 I
Rl BEAdio= sesees
*tig_l‘
) 7
MDHR3
Stiickliste
Pos. Bezeichnung Material Bemerkung
@ Gehause Aluminium eloxiert
@) Adaptergehause Aluminium eloxiert
@ Flhrungshalterung rostfreier Stahl
@ Fuhrung kaltgewalzter Stahl nitriert
® Fingereinheit rostfreier Stahl warmebehandelt
@ Fuhrung rostfreier Stahl warmebehandelt
@ Stift Stahl warmebehandelt
chemisch vernickelt
Stiftrolle rostfreier Stahl nitriert
@ Drehflugelwelle rostfreier Stahl
Bolzen Chrommolybdéanstahl verzinkt u. chromatiert
@ Anschlag Kunststoff

3
=
@ _L LT 11
®/_$ \"; q
2 : Nl 9
iy
3 —l 8
[
iBEkDg=seei
a9 7
Stuckliste
Pos. Bezeichnung Material Bemerkung
(12 | sicherungsring
(3 | Innensechskantschraube rostfreier Stahl
Lager Chromstahl
(5 | zylindrische Rolle rostfreier Stahl
Magnet Magnetmaterial
(7 | Magnethalter Aluminium eloxiert
Rolle rostfreier Stahl nitriert
Deckel Aluminium eloxiert
20 | O-Ring NBR
@1 | Dichtung fiir Anschlag NBR

O
2
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Serie MHR3/MDHR3
210

Ohne Signalgeber: MHR3-10R

0
8 -0.05

12

3 X M3 Gewindetiefe 6
(Montagegewinde fiir Anbauteil)

544
229
29h9 -8,035
NZAAS o
| [ [ | ] | |
I K2 8 8
{ | T — Ii T
T

|
T
L
o S

-0.014
23e8 -0.028

gedffnet: 11 geschlossen: 8

3 X M3 Gewindetiefe 6
P.C.D24 (Befestigungsgewinde)
Gewindeeinsatz

Anschluss zum Anschluss zum
Schliessen der Finger Offnen der Finger

2.3-22
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Pneumatischer 3-Finger-Greifer Serie MHR3/MDHR3

Mit Signalgeber (Eingebauter Magnetring ): MDHR3-10R

MDHR3-10E Anschlussposition 8.00s
MDHE E ! ) N

‘ -

4
12

n
o
I
M3
Anschluss zum - Anschluss zum 3 X M3 Gewindetiefe 6
| Schliessen der Finger Offnen der Finger (Montagegewinde fur Anbauteil)
L _ _ _ _ —
0.02 .
3-3 07 Tiefe 6
(gleiche Ansicht von A, B, C) 244
229
6 X M3 Gewindetiefe 6 29h9 {03
(gleiche Ansicht von A, B, C) 15 J
il
N~ N~
< o -
N j%é\
© ™ W/ T\Y)
4 ™
[T 717 [T} & B
ot T | 900 L 0 )
©
~ = g
n
o < \\
— YV
| & T b— I 1% T
m—— ij T Vv, T H
0014 ° N
10 23€8 -0.028
Signalgeberbefestigungsnut
geoffnet: 11 geschlossen: 8

3-M3 X 0.5 Gewindetiefe 6

P.C.D24 (Befestigungsgewinde)
20 Gewindeeinsatz

17.5

Unabhéngig von der Signalgebermontage
sind einige Gehduseabmessungen unterschiedlich.

-t .—>

<] V7

I
|
N
1900
ot

L4
)4
&

‘ | | l Modell
I

I T - T
LP N MHR3-10R 5
MDHR3-10R 4.7

Anschluss zum Anschluss zum
Schliessen der Finger T Offnen der Finger
C

2.3-23
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Serie MHR3/MDHR3
215

Ohne Signalgeber: MHR3-15R

6
15

3 X M3 Gewindetiefe 6
(Montagegewinde fur Anbauteil)

253

#1209 9 os3 ‘ ‘

1.5

20

(47)

ﬁ
Bl

03,568 003
geoffnet: 13,5 geschlossen: 9.5

3 X M3 Gewindetiefe 6
P.C.D29 (Befestigungsgewinde)
Gewindeeinsatz

Anschluss zum Anschluss zum
Schliessen der Finger Offnen der Finger

2.3-24
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Pneumatischer 3-Finger-Greifer Serie MHR3/MDHR3

Mit Signalgeber (Eingebauter Magnetring ): MDHR3-15R

MDHR3-15E Anschlussposition
|

N

Y
e
LO)|
I Anschluss zum Anschluss zum
Schliessen der Finger Offnen der Finger
- - - - - - 3 X M3 Gewindetiefe 6
(Montagegewinde flir Anbauteil)
3-3 "% Tiefe 6
(gleiche Ansicht von A, B, C), 253
234
6 X M3 Gewindetiefe 6 . 185
(gleiche Ansicht von A, B, C) 212h9 043 * ‘j
| [t}
] o
T 1
2 DT o
3 I
/ / o 94.3 3
1o}
wn —~
4 l -© -0 L o §
| N
I © |
[ o I
I N I
| L . |
;E]_] gfb—l T Lijl T T i] T
N
N
12 3.5e8 0os

geoffnet: 13,5 geschlossen: 9.5

Signalgeberbefestigungsnut

A
3 X M3 Gewindetiefe 6
P.C.D29 (Befestigungsgewinde)
21, 24 Gewindeeinsatz
S
¥
[ee]
<
M3
Anschluss zum Anschluss zum
Schliessen der Finger T Offnen der Finger
C

O
2
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Serie MHR3/MDHR3

Sighalgebermontage

Signalgeberhysterese

Um den Signalgeber zu befestigen, fihren Sie diesen in die Signalgebernut des Greifers in der in der
folgenden Abbildung gezeigten Richtung. Ziehen Sie dann in der gewiinschten Position die mitgelieferte

Befestigungsschraube mit einem Feinschraubendreher fest.

Feinschraubendreher

Befestigungsschraube
(M2.5 X 4¢)

Anmerkung) Verwenden Sie einen Feinschraubendreher mit einem Griffdurchmesser von 5 bis 6mm und
ziehen Sie die Schraube mit einem Drehmoment von 0.05 bis 0.1N-m fest. In der Regel wird
das erreicht, wenn man die Schraube um weitere 90° anzieht, sobald ein leichter Widerstand

spirbar ist.

Uberstand des Signalgebers von der Geh&auseseite

Beachten Sie die folgende Tabelle als Richtlinie
zur Positionierung der Signalgeber.

Modell Hysterese (Max.Wert)mm
MDHR3-10
0.6
MDHR3-15
MDHR3

FTeae] |

— Betriebsposition (EIN)

Hysterese

+—— Reset-Position(AUS)

Die untenstehende Tabelle gibt den max. Uberstand des Signalgebers von der Gehauseseite

an (bei vollig gedffneter Fingerstellung). Beachten Sie die Tabelle als Richtlinie fir die Montage.

MDHR3-10

Bei Verwendung der Signalgeber-
modelle D-M9N, D-M9P, D-M9B.

Bei Verwendung der Signalgeber-
modelle D-M9NV, D-M9PV, D-M9BV.

Max. Uberstand des Signalgebers von der Gehauseseite: L, H  Einheit: (mm)

Signalgebermodell D-M9N D-M9P, D-M9B | D-M9NV, D-M9PV, D-M9BV
L - 3.1 -
H _ - 2.3

2.3-26

O
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MDHR3-15

Bei Verwendung der Signalgeber-
modelle D-M9NV, D-M9PV, D-M9BV.

Max.Uberstand des Signalgebers
von der Gehauseseite: H
MDHR3-15 | 13
Einheit: (mm)

Kein Uberstand bei den Signalgebermodellen
D-M9N, D-M9P, D-M9B.




