Pinca pneumatica estilo paralela: tipo largo
Série MHL2

Mecanismo de
protecdo contra poeira
integrado

Rolamentos tipo ponta dupla com
resina impregnada de éleo com
revestimento de metal sdo usados
para todos os eixos.

Um raspador com uma ABA para Dedos sincronizados por
Poroe da hasto ratatva mecanismo de pinhéo e
cremalheira.
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Uma grande quantidade de
forca de pegada é
fornecida pelo uso de um
mecanismo de pistao
duplo, ainda mantendo um
design compacto.

Variacoes de curso

il

Sensor magnético
menor e montavel

Um sensor magnético pode ser montado em
4 locais.
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Diametro mm
Modelo
10 16 20
MHL2-COD 20 30 40
MHL2-00D1 40 60 80 100
MHL2-00D2 60 80 100 120

*Valores de curso de abertura/fechamento (mm)
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Pinca pneumatica estilo paralela: tipo largo

Série MHL2

210, 916, 620, 325, 232, 040

Como pedir

MHL2 16 D[ -meBWI[ |-[ |

Abertura ampla Produzido sob encomenda
Consulte a pagina 519 para obter detalhes.

Numero de dedos

Numero de sensores magnéticos
Nada | 2 pecas

Diametro S [ 1pe
10 | 10mm n_|'n"pgs.
16 | 16 mm
20 | 20 mm eSensor magnético
25 | 25 mm ‘ Nada ‘Sem sensor magnético (com anel magnético) ‘
32 | 32mm * Para saber o modelo de sensor magnético
40 | 40 mm aplicavel, consulte a tabela abaixo.
Tipo de rosca Curso de abertura/fechamento  (mm)
Simbolo| Tipo | Diametro do cilindro Simbolo| 610 | 216 | 8620 | 25 | @32 | 240
Nada [AoScaM| 010to25 Nada | 20 | 30 40 | 50 | 70 | 100
Re 1 40 60 80 | 100 | 120 | 160
N NPT 032 to 040 2 60 | 80 | 100 | 120 | 160 | 200
TF G
Acao
['D [ Dupla acéo ]

Sensores magnéticos ap'iCéVeiS/Consulte as paginas 807 a 856 para obter mais informacgdes sobre sensores magnéticos.

TraTEEm 6 e Modelo do sensor tico| Comprimento do cabo (m) * 8 e
. = Entrada | Ladmpada|Cabeamento onector arga
{lipo Fungqol elétrica [indicadora|  (Saida) Dlreqao daeniadacléioa| 0,5 | 1 | 3 | 5 |ycabeado| aplicavel
(e DC AC |F Em linha | (Nada) | (M) | (L) | (2)
3 fios (NPN) MONV MON () ® | e | O le) Circuito de|
o - 5V,12V > circuito
s — 3 fios (PNP) M9PV M9P [ ] ® | @ | O O integrado
3 2 fios 12V M9BV | M9B o (o]0 o —
8 . - i o , Circutto de]
k] Diagnéstico 3 fios (NPN) 5vA2V MONWV | MONW [ ® | o | O ) G0 | Rels
@ | (Indicador de 2 | Grommet | Sim 3fios (PNP) | 24V — | MOPWV | M9PW [ ] [ BN ] (e} integrado CLPY
3 cores) 2 fios 12V MOBWV | MOBW | © [e | @ o —
S | Resistente & 3 fios (NPN) MONAV™ [MONA™ | © | O | @ o Circullo de
s agua - 5v,12v = I — ~circuito
o) . 3 fios (PNP) MYPAV ™" | MOPA o ® | O o integrado
@ | (Indicador de 2 o = —
cores) 2 fios 12V M9BAV™" | M9BA O O|l@®@|O ©] —
** Sensores magnéticos resistentes & d4gua podem ser montados nos modelos acima, mas, neste caso, a SMC nao pode garantir a resisténcia a dgua.
Nada (Exemplo) MONW * Sensores de estado sélido marcados com "()" sao produzidos apés

* Simbolos de comprimento do cabo: 0,5 m
1 M (Exemplo) ~ MONWM o recebimento do pedido.

L (Exemplo) MONWL

Z (Exemplo) MONWZ

Nota 1) Ao usar o tipo de indicador de 2 cores, configure-o de forma que o indicador se acenda em vermelho para garantir a detecg&o na posicao adequada da pinga
pneumdtica.

Nota 2) Ao pedir a pinga pneumatica com sensor magnético, o suporte de montagem do sensor magnético é incluso.
Ao pedir o sensor magnético separadamente, o suporte de montagem do sensor magnético (BMG2-012) € necessario.
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Pinca pneumética estilo paralelo: Tipo largo Série MHL2

Especificacoes
Curso longo Diametro (mm) 10 | 16 [ 20 | 25 | 32 [ 40
Uma unidade pode lidar com pecas Fluido Ar
de trabalho de varios diametros. Agio Dupla agdo
Uma grande quantidade de forga de Presséo de trabalho (MPa) 0,15a0,6 ‘ 0,120,6
pegada é fornecida pelo uso de um Temperatura e do fluido -10a60°C
mecanismo de pistao duplo, ainda Repetibilidade +0,1
mantendo um design compacto. Lubrificagdo Néo requer
Rolamentos tipo ponta dupla com i Nota)
roaing e P dp e 6l p Forca de pegada efetiva 14 5 74 131 008 296
pregnada de 6leo com (N)a 0,5 MPa
revestimento de metal sdo usados Nota) Ponto de pegada = diametro 10, 16, 20, 25: 40 mm, diametro 32, 40: 80 mm.
para todos os eixos.
Mecanismo de protecao contra
poeira integrado
Alto grau de liberdade de montagem Modelo/Curso
Ati A s Frequéncia mé Curso de abertura/ | Largura no Largura na
Sensor magnetlco montavel Modelo D|(a"r]n"e];r0 (e‘é:egg':,a'gg;‘ma fechamento (mm) fechgamen!o abert%ra (mm) P(egs)o
cpm. (mm) (L1) (L2)
MHL2-10D 60 20 56 76 280
MHL2-10D1 10 w0 40 78 118 345
MHL2-10D2 60 96 156 425
MHL2-16D 60 30 68 98 585
o MHL2-16D1 16 0 60 110 170 795
- MHL2-16D2 80 130 210 935
T MHL2-20D 60 40 82 122 1025
MHL2-20D1 20 0 80 142 222 1495
MHL2-20D2 100 162 262 1690
MHL2-25D 60 50 100 150 1690
MHL2-25D1 25 0 100 182 282 2560
MHL2-25D2 120 200 320 2775 MHZ
MHL2-32D 30 70 150 220 2905 MHF
Simbolo MHL2-32D1 32 2 120 198 318 3820
Dupla agéo: algaintema  Dupla agéo: Pegada extena MHL2-32D2 160 242 402 Lo [VIHL
} MHL2-40D 30 100 188 288 5270
I * MHL2-40D1 40 0 160 246 406 6830 | |MHR
MHL2-40D2 200 286 486 7905
Gt acioh . Nota) Os tempos de abertura e fechamento representam o valor quando o exterior da pega de MHK
s s fechade: Sinple berta pegada ext trabalho esta sendo segurado.
} k co MHS
b OALES MG
MHT
-Z
Produzido sob encomenda L
(Consulte as paginas 727 a 759 para obter detalhes.) MHY
L2
Simbolo Especificagdes/Descri¢ao MHW
-X4 Resistente ao calor (100 °C)
-X5 Vedagao de borracha de fltior Aprecaucaes ‘ 'XI:I
-X28 | Com parafusos ajustadores para ajustar a largura de [ = - ————— -
X80 | Sem anel magnético i I Leia antes do manuseio. 1 [MRHQ
X53 | Vedagdo EPDM/Lubrificante de fldor I Consulte o prefacio 35 para Instrugées de Seguranca e as paginas 402 1
-X63 | Lubrificante de fldor I a 410 para Precaucdes com o sensor magnético e a pinga pneumatica. | MA
-X79 | Lubrificante para maquinas de de alimentos/Lubriicanie de 10T | L wm - - - ———————————————————————— d
-X79A | Lubrificante para maquinas de de alimentos D'D

A\ Atencao

Se uma peca de trabalho é enganchada no anexo, certifique-se que impacto
excessivo ndo sera criado no comego e fim do movimento.
Falha em observar esta precaugdo pode resultar em deslocamento ou queda da
peca de trabalho, o que pode ser perigoso.
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série MHL2

Ponto de pegada

« A distancia do ponto de pegada da pega de trabalho deve estar dentro
da faixa de forga de pegada dada para cada presséo nos graficos de

forca efetiva abaixo.

 Se operada com ponto de pegada da peca de trabalho além da faixa
indicada, a carga que sera aplicada aos dedos ou a guia se tornara

excessivamente desbalanceada.

Como resultado, os dedos podem

ficar frouxos e afetar adversamente a vida Util da unidade.

Forca de pegada efetiva

« Indicagéo da forca de pegada efetiva

A forga de pegada mostrada nas tabelas
representam a forca de pegada de um
dedo quando todos dedos e anexos

estdo em contato com o trabalho.
F = Impulso de um dedo.

Ld
)

1©

il

R: Posicdo de pegada (mm)

F F
1 1
MHL2-10D MHL2-10D: MHL2-16D MHL2-16D:
60 ‘ 60
s B =% = [T~I preskiio ofs MP: = |~ Prpssac 0,6 MPa
8 pol EA Z 50 —] — £ 50
=3 =
53 MP: © | Pressao 0,6 MP: © [——[0.5 MPa Lo} ™~ [0.5MPa
@ 15 T Eu 15 —~ g, 0 T E} “ ——
-] —~ 0,5 MPa g o 0,5 MPa 2 30 5 4 MP 2 30 0.4 MPa
& 10 I ——"oalea 8 10 o hai 8 T 8 | ————loamra
£z [T T—odued 5 L oalwea T 2 03MPa M
5= e 5 2 0 — & ol —T—t——n2mpa
0.2|Pa i 0.2wPa 2 0,2 ITPa kg
0 10 20 30 40 50 60 70 0 10 20 30 40 50 60 70 0 20 40 60 80 100 120 0 20 40 60 80 100 120
Ponto de pegada R (mm) Ponto de pegada R (mm) Ponto de pegada R (mm) Ponto de pegada R (mm)
1 1
MHL2-20D MHL2-20D; MHL2-25D MHL2-25D;
200 200
120 120
8 0 2 w0 = 160 T Prdssao 0,5 MPa = 160 Pressad 0,6 MP:
& = 3 =] < = <
g [ T —T—{Presbao s MAa o [T ——{Pressao 0,6 MPal ] — 0.5 MP < TT——L 05Mka
& 8= e ——— R —— g 120 —
8 60 g & 60 O MP I [—T—o4bra 2 04 MPa
S —— YT P % £ % = 2
g 0[4 MAa ° 0,4 MPa o &0 — - o 80 — —
5 =0 3 MPa S 40 l= P ° 0, ° 0,3 MP
== 02 MFa g s e 5 ';1 S & w0 & a0
2 2| S 20 ———02MPa 5 .2 MPg 5 0,2 MP
i ‘ fin 2
0 20 40 60 80 100 120 140 0 20 40 60 80 100 120 0 40 80 120 160 200 0 40 80 120 160
Ponto de pegada R (mm) Ponto de pegada R (mm) Ponto de pegada R (mm) Ponto de pegada R (mm)
1 1
MHL2-32D MHL2-32D: MHL2-40D MHL2-40D;
50 [————]—Press40 0,6 MP: 500 [ Pressao 0,6 MPa
300 o lew 300 T—LEres
© ressio 0.6 MPa = Pressfo 0,6 MPa > =
T 250 \\ £ %0 Z 400 — bswra % 400 —05NPa
g ™~0.5MPa 8 | ICHMES i — 0.4 MP ° — 0,4MPa
Q 200 — 8, 200 8, 300 — S, 300 - —
3 [——T—loamph 2 [ 04 MFa 2 —_ 2 —_
w 150 1 Q150 = a — 0,3 MAa o ——T——03MPa
o [ T——o3Mpa 3 [T opmpa g 20 8 200
S ———————02Mpa S 100 s {02 MP; 8, ——T———_02MPa
5 =& 5 100 5 100
50 —=—f——g g i £ 50 —— m— v 2 ——0F1 | 01w 2 —T———_01MPa
[ 40 80 120 160 200 0 40 80 120 160 200 0 50 100 150 200 0 50 100 150 200

Ponto de pegada R (mm)

Ponto de pegada R (mm)

Ponto de pegada R (mm)

Ponto de pegada R (mm)

520



Pinca pneumética estilo paralelo: Tipo largo Série MHL2

Exemplo de selecdo de modelo

Confirmagao das
condigoes

Procedimento <

Selecione pontos possiveis de acordo
com o comprimento de trabalho

Célculo da forga de
aperto necessaria

=

Selec¢éo de modelo com base
no gréfico da for¢a de pegada

Forma de trabalho |
Diémetro x Comprimento

placa de 200 mm x 20 mm

Comprimento de trabalho: Das dimensdes

dos modelos que tem uma largura de
abertura de 200 mm ou mais
MHL2-16D2

MHL2-20D1/D2

MHL2-25D1/D2

Massa de trabalho: 0,3 kg '—»

Orientagdes para a selegdo da pinga com
respeito a massa do componente

* Apesar das condicdes diferirem de acordo com a forma da peca
de trabalho e o coeficiente de atrito entre os anexos e a pega de
trabalho, selecione um modelo que fornega forga de pegada 10
a 20 vezes ou mais que a massa da pega de trabalho.

* Além disso, uma folga adicional deve ser dada quando grande
aceleragdo ou impacto forem esperados durante a
transferéncia da peca de trabalho.

Exemplo) Para ajustar a forca de pegada para pelo menos 20
vezes a massa da peca de trabalho: Forca de
pegada necesséria = 0,3 kg x 20 x 9,8 m/s? =60 N

Ponto de pegada R = 70 mm ‘

Pressé&o de trabalho: 0,5 MPa

Nao é especialmente
necessdrio localizar a peca de
trabalho; se a pinca
pneumadtica for usada apenas
enganchando a peca de
trabalho ao adaptador, consulte
a SMC.

1
MHL2-20D;
120
z
£ 10—
© IPresgéo 0,6 MPa|
°
8 80 ——
@781~ T opMPq
Q60 =
g T 0,4MPa
40 —
g [T T
e i ‘
|
0 20 40 60. 80 100 120
70
Ponto de pegada R (mm)

* Selecéo de MHL2-20D1
Uma forga de pegada de 73 N é
obtida do ponto de interse¢do da
posicéo do ponto de pegada R =
70 e a pressao 0,5 MPa.

* A forca de pega é 24 vezes maior
que a massa da peca de
trabalho, e portanto satisfaz a
condicéo de forca de pegada ser
20 vezes maior ou mais.
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série MHL2

Construcéo
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Lista de pecas
Ne° Descrigao Material Nota N° Descricao Material Nota
1 | Corpo Liga de aluminio Anodizado duro 17 | Capa de vedacdo B de haste | Aco laminado a frio | Revestido com niquel
2 | Dedo Liga de aluminio Anodizado duro 18 |Arruela Aco inoxidavel Nitretacdo
3 | Haste do pistdo Aco inoxidavel 19 |Rolamento Oleo contendo poliacetal
4 | Cremalheira Aco inoxidavel com metal de refugo
5 | Pinhao Aco-carbono Nitretacdo Oleo contendo poliacetal
6 | Capa de pinhdo Aco-carbono Revestido com niquel 20 | Rolamento com metal de refugo
7 | Eixo de pinhdo Aco inoxidavel Nitretacdo 21 |Porcaem U Aco-carbono Zinco cromado
8 | Pistao Latdo 22 | Anel retentor em formato de R Aco-carbono Revestido de fosfato
9 |Pistao A Latdo 23 | Anel retentor tipo C Aco-carbono Revestido de fosfato
10 | Pistdao B Latdo 24 | Arruela ondulada Aco para mola Revestido de fosfato
11 | Pistao A Aco inoxidavel 25 | Arruela de pressao conica Aco-carbono Revestido com niquel
12 | Cabecote dianteiro Liga de aluminio Cromado tratado 26 |Vedacao do pistao NBR
13 | Amortecedor Borracha de uretano 27 |Vedacéo da haste NBR
14 | Presilha Fio de mola de ago inoxidavel 28 |Vedacao da haste NBR
15 | ima de borracha Borracha sintética 29 |Gaxeta NBR
16 | ima — Revestido com niquel 30 |Gaxeta NBR
Pecas de reposicao
Descrigdo MHL2-1000 MHL2-1600 MHL2-200] MHL2-2500 MHL2-3200 MHL2-400] Pecas principais
Kit de vedacédo MHL10-PS MHL16-PS MHL20-PS MHL25-PS MHL32-PS MHL40-PS BOBOD
MHL2-00D | MHL-A1001 MHL-A1601 MHL-A2001 MHL-A2501 MHL-A3201 MHL-A4001  |<010-0B®@®
16 to 025>3) D
Conijunto do MHL2-00D1 | MHL-A1002 MHL-A1602 MHL-A2002 MHL-A2502 MHL-A3202 MHL-A4002
pistao MHL2-00D2 | MHL-AI003 | MHL-AI603 | MHL-A2008 | MHL-A2503 | MHLAG203 | MHL-AJ0S |mgy = 000®
MHL2-00D MHL-A1004 MHL-A1604 MHL-A2004 MHL-A2504 MHL-A3204 MHL-A4004
Cremalheira MHL2-00D1 MHL-A1005 MHL-A1605 MHL-A2005 MHL-A2505 MHL-A3205 MHL-A4005 @
MHL2-000D2 | MHL-A1006 MHL-A1606 MHL-A2006 MHL-A2506 MHL-A3206 MHL-A4006
<010-MDOD®
Conjunto do cabecote dianteiro MHL-A1007 MHL-A1607 MHL-A2007 MHL-A2507 MHL-A3207 MHL-A4007
<016 to 40-RBDORBD
Conjunto do dedo MHL-A1008 MHL-A1608 MHL-A2008 MHL-A2508 MHL-A3208 MHL-A4008
Conjunto pinhdo MHL-A1009 MHL-A1609 MHL-A2009 MHL-A2509 MHL-A3209 MHL-A4009 BOEDB@
Jogo de porcas MHL-A1017 MHL-A1617 MHL-A2017 MHL-A2517 MHL-A3217 MHL-A4017
Conjunto de porcas em U MHL-A1017A MHL-A1617A MHL-A2017A MHL-A2517A MHL-A3217A MHL-A4017A | @®

* Pega um conjunto de dedo, conjunto pinhao, jogo de porca e conjunto de porca em U por unidade.
* Para conjunto de pistao e cremalheira, pega 2 pegas por unidade.
* Para conjunto do cabegote dianteiro, peca 4 pegas por unidade.
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Dimensoes

Pinca pneumtica estilo paralela: tipo largo Série MHLZ

MHL2-10D

2 x M4 x 0,7 profundidade
da rosca 5 ~
(Rosca de montagem)

2 x 94,5 passante
(Furo de montagem do corpo)

S
|
O —— e —
= T
- o1&
|
T
p |7
C
A
B +0,025
@3H9 0" profundidade 3
— -3
S
&
— J-

3H9'3* profundidade 3

4 x M4 x 0,7 profundidade da rosca 8
(Rosca de montagem)

018H9 "5 profundidade 1,5

M5 x 0,8
(porta de abertura de dedo)

4xM5x0,8
(Haste do pistao e

M5 x 0,8 H 55 parafuso cremalheira)
(porta de fechamento }
de dedo) o, | | B
1 i 5
4 —_— :

i 1 |
TN
L L
L7> E fechado l
10 F aberto 10
G

(mm)
Modelo A B o] D E F G H J
MHL2-10D 38 36 51 26 56 76 | 100 | 24 80
MHL2-10D1 54 | 52 67 42 78 | 118 | 142 | 39 | 108
MHL2-10D2 72 70 85 60 96 | 156 | 180 | 57 | 146

Nota 1) A dimens&o J é em posigao totalmente fechada.
Nota 2) D1 ¢é diferente de D2 com dedos fechados, pois o eixo é ejetado da
extremidade do dedo. A dimensao J é diferente do valor que é
subtraido do curso da dimensao G.

K vista cruzada (dedos fechados)

* Dimensoes da ranhura de montagem do

sensor magnético (Vista aumentada)

Ranhura de montagem do sensor
magnético (4 localizagdes)*

0

=)

18,2

|| [

(46)

ol ¥ @A |
| ¥ g e fces \\> ©
| ] @ocalzagoes) 25 > | é@ i K
o E—ZO =3
2 3
SEY,
20
34

4 x M4 x 0,7 passante
(Rosca para montagem do adaptador)
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Série MHL2

Dimensoes

MHL2-16DC

1
| S =+
 — ;!_ — —t —_ L -
e — - ———
—+ o |_ -4 4
I [2
ol g
2 x M5 x 0,8 profundidade da rosca 7 D J fechado
(Rosca de montagem)  e——=— ' K vista cruzada (dedos fechados) '
[
B 23H9 'S profundidade 3
A
2 x 85,5 passante
(Furo de montagem do corpo) |
e
o

b

Ly EE __E

4 x M5 x 0,8 profundidade da rosca 10

42

+0.025

8H9% " profundidade 3 {Rosca de montagem)
©23H9*5** profundidade 1,5 * Dimensoes da ranhura de montagem do sensor
magnético (Vista aumentada)
M5 x 0.8 M5 x 0.8
(porta de fechamento de dedo) (porta de abertura de dedo)
4 x M6 x 1 Ranhura de montagem do sensor tico (4 localizagd
G / (Haste do pistao e parafuso
H 65 cremalheira) 26
W
(=]
2 l |
Vi e e o]
! 8 16 Larqura entrefaces 10 \?:Q/ | «
——— t——— ] 1= ©| " (#localizagdes) .Ial m & -—F +K
 — —1— — — 2 ‘ -
== 8 5O L9
T
> o) = PN
: ! S [P F
T
25
A E fechado 139 43
13 F aberto 13 4 x M5 x 0,8 passante
(Rosca para montagem do adaptador)
(mm)
Modelo A B (o D E F G H J
MHL2-16D 40 | 45 | 60 | 28 | 68 | 98 | 128 | 26 | 98
MHL2-16D1 70 | 75 | 90 | 58 | 110 | 170 | 200 | 50 | 152
MHL2-16D2 90 | 95 | 110 | 78 | 130 | 210 | 240 | 70 | 192

Nota 1) A dimenséao J é em posicéo totalmente fechada.

Nota 2) D1 é diferente de D2 com dedos fechados, pois o eixo é ejetado da
extremidade do dedo. A dimensdo J é diferente do valor que é
subtraido do curso da dimensao G.
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Dimensoes

MHL2-20D0

Pinca pneumatica estilo paralela: tipo largo Série MHLZ

210

5—

__774'777

——

2x M8 x 1 profundidade da

rosca 7

(Rosca de montagem)

2 x 96,6 passante
(Furo de montagem
do corpo)

4H9'$" profundidade 4

210

04H9 8" profundidade 4
-

52

43,

4 x M6 x 1 profundidade da rosca
(Rosca de montagem)

027H9*8%*profundidade 1,5

@

J fechado

12

K vista cruzada (dedos fechados)

{1
Ls.]

* Dimensoes da ranhura de montagem do
sensor magnético (Vista aumentada)

-—K

M5 x 0,8 M5 x 0,8
(porta de fechamento (porta de abertura de dedo) Ranhura de montagem do sensor magnético (4 localizagoes)*
ledo)
| G 4xM6x1 65
H 6,5 (Haste do pistao e parafuso 282
cremalheira) _l
=l ] |
¢ d e S LR
| i i = o oz ene s 10 \?{l/ |
 —— p— 1 ] Q| Q “iocaiuagoes) »
: s o
4 e 5 €
—— —ti S | ‘J 30
|
& N & 8 o > L%}
. o [ A |
30
12,5
12,5 | E fechado 54
17 F aberto 17
(mm) 4 x M6 x 1 passante
Modelo A B C D E F G H J (Rosca para montagem do adaptador)
MHL2-20D 54 58 71 38 82 | 122 | 160 | 32 | 120
MHL2-20D1 96 | 100 | 113 | 80 | 142 | 222 | 260 | 68 | 195
MHL2-20D2 116 | 120 | 133 | 100 | 162 | 262 | 300 | 88 | 235

Nota 1) A dimensao J é em posicao totalmente fechada.

Nota 2) D1 é diferente de D2 com dedos fechados, pois o eixo é ejetado da
extremidade do dedo. A dimensdo J é diferente do valor que é
subtraido do curso da dimensao G.
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Série MHL2

Dimensoes

MHL2-25D]

o~
| §
S —
. T -
4 o 1o
f
2x M8 x 1,25 profundidade a s
darosca 7 D ~l =
(Rosca de montagem)
C
B
A 94H9 8" profundidade 4,5

2 x 99 passante

(Furo de do corpo)

4H9'8* profundidade 4,5

I

o
©|

-

1

M5 x 0,8
(porta de fechamento de dedo)

4 x M8 x 1,25 profundidade da
rosca 16
(Rosca de montagem)

032H9'8**profundidade 1,5

M5 x 0,8
(porta de abertura de dedo)

4 x M8 x 1,25

(Haste do pistdo e
parafuso cremalheira)

4 33
‘ \
T
14 E fechado 4]l
21 F aberto 21
(mm)
Modelo A B C D E F G H J
MHL2-25D 66 70 88 48 | 100 | 150 | 196 | 38 | 146
MHL2-25D1 120 | 124 | 142 | 102 | 182 | 282 | 328 | 86 | 244
MHL2-25D2 138 | 142 | 160 | 120 | 200 | 320 | 366 | 104 | 282

Nota 1) A dimenséao J é em posicao totalmente fechada.

Nota 2) D1 é diferente de D2 com dedos fechados, pois o eixo é ejetado da
extremidade do dedo. A dimensdo J é diferente do valor que é
subtraido do curso da dimensao G.

526

J fechado

K vista cruzada (dedos fechados)

* Dimensodes da ranhura de montagem do
sensor magnético (Vista aumentada)

Ranhura de montagem do sensor magnético (4 localizagdes)*

76
33,2
A
= ;
¥ ‘ 5
0 b
- R - mﬂ.ﬂzﬁim; A | @;gioo
@© ':___% =
= ] 36 =)
& o1 ki ]
40
64

4 x M8 x 1,25 passante

! K

(Rosca para montagem do adaptador)



Pingca pneumatica estilo paralela: tipo largo Série MHL2

Dimensoes

MHL2-32D]

2 x M8 x 1,25 profundidade
da rosca 11 D
(Rosca de montagem)

J fechado

22
214

K vista cruzada (dedos fechados)

06H95* profundidade 8

4 x M8 x 1,25 profundidade da
rosca 16
(Rosca de montagem)

E

06H9"S™ profundidade 8

* Dimensoes da ranhura de montagem do
©32H9 4" profundidade 2,5

sensor magnético (Vista aumentada)

E

Rc V6 (G1/8, NPT V/p) Rc /8 (G /8, NPT V/6) ) o
(porta de fechamento de dedo) (porta de abertura de dedo) Ranhura de montagem do sensor magnético (4 localizagdes) MHR
G 82
4xM10x1,5 322
H 1 (Haste do pistao e o ! MHK
@\ parafuso cremalheira) < “1
: - = f E MHS
o [Larqura entre faces 17 \_ @
E=S = 1T o S| B| | @localeagaes) Ing B -—K
Bt & 8§ 8 € MHC
[Te==—= ] - chEh
! ! MHT
mI | | %] & & I -4 7
0
‘ - 5o MHY
1501, | E fechado | 15 70

24 F aberto 24 MHW

4 x M10 x 1,5 passante -XD

(Rosca para montagem do adaptador) MRH[]

(mm)
Modelo B|C|IDJ[EJF[G[H]J MA

MHL2-32D 86 | 110 | 60 150 | 220 | 272 | 56 | 202
MHL2-32D1 134 | 158 | 108 | 198 | 318 | 370 | 104 | 282
MHL2-32D2 178 | 202 | 152 | 242 | 402 | 454 | 148 | 366

Nota 1) A dimenséao J é em posicao totalmente fechada.
Nota 2) D1 ¢ diferente de D2 com dedos fechados, pois o eixo é ejetado
da extremidade do dedo. A dimenséo J é diferente do valor que
é subtraido do curso da dimensé&o G.



Série MHL2

Dimensoes

MHL2-40Dp0C

g - &—-
S—— L — ——
_—1 I I - 5T —
> —+ - 4 |»
2 x M10 x 1,5 profundidade w‘ ©
da rosca 12 D N s J fechado
(Rosca de montagem)
K vista cruzada (dedos fechados)
C
8 26H9'S™ profundidade 8

Eo - —+F Q
| | ————% 2 =
- = I}
N 4 x M10 x 1,5 profundidade da L@J
rosca 20
40,030 . (Rosca de montagem)
06H9'5* profundidade 8 | | * Dimensoes da ranhura de montagem do
40,062 : Lo .
©40H9'c™ profundidade 2,5 sensor magnético (Vista aumentada)
Rc 1/ (G 1/, NPT /) Rc 1/8 (G1/8, NPT 1/g) Ranhura de montagem do sensor magnético (4 localizagdes)*
(porta de fechamento de dedo) (porta de abertura de dedo)
& 2xM10x1,5 %
X x1,
H I (Parafuso de cremalheira) 40.2
ool © _l
1 i (t i = i i
©
= I— 1 I \‘O | f/ 1 ‘ | - EIB (al N e @‘ q} 8
_ _ —~ o| & | @localizags 9! -—K
=S F —~| |
—— - = < - o
S I W - E
[ —————— | s = 5 48 g
] i T I 13 [Largura entre faces 19
Q 2 localizagoes)
{]]] L N UIIFETEE e
‘ 2xM12x1,75
18 E fechado 18 (Parafuso da haste do pistao) 60
L |
28 F aberto 28 86
4 x M12 x 1,75 passante
(Rosca para montagem do adaptador)
(mm)
Modelo B c D E F G H J
MHL2-40D 116 | 148 | 80 | 188 | 288 | 348 | 72 | 252

MHL2-40D1 174 | 206 | 138 | 246 | 406 | 466 | 130 | 370
MHL2-40D2 214 | 246 | 178 | 286 | 486 | 546 | 170 | 450
Nota 1) A dimens&o J é em posigao totalmente fechada.
Nota 2) D1 ¢é diferente de D2 com dedos fechados, pois o eixo é ejetado
da extremidade do dedo. A dimens&o J é diferente do valor que
é subtraido do curso da dimensao G.
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série MHF2
Exemplos de instalacao e posicoes de

montagem de sensores magnéticos

Varias aplicagdes do sensor magnético sdo possiveis através de diferentes combinagdes de sensor magnético e posicoes de detecgéo.
1) Deteccao da pegada exterior da peca de trabalho

Exemplo de 1. Confirmagéo dos dedos em posi¢éo | 2. Confirmacéao de peca de trabalho 3. Confirmagéao de peca de trabalho solta
deteccéo de reajuste presa
B+l
s Posicéo dos dedos f
Posicao a ser CPS::QT;? : r:::tzdos Posicao ao totalgmenle
detectada b ? segurar uma fechados
abertos \:l peca de trabalho

L]

Operagao do sensor
magnético

Sensor magnético ligado quando os
dedos voltam. (Lampada acesa)

Sensor magnético ligado ao segurar

a peca de trabalho.
(Lampada acesa)

Quando uma peca de trabalho néo estiver sendo
segurada (operagdo anormal): Sensor magnético

ligaré (lampada acesa)

sensor magnético

Sem press&o ou em
baixa pressao,
conecte o sensor
magnético a uma
fonte de alimentagao e
siga as instrugdes.

Un sensor magneético
* Uma posicao, qualquer
B |, 20 pode ser ° . .
@ | detectada.
@
'S
Doi —
.E‘§ 0is sensores ,8 A [ ] [ ]
Q N o i
2 E d;)uaf o 5 B _ ° °
8| podemser A
O | detectadas. C [ —_ )
Etapa 1) Etapa 1) Etapa 1)
Como determinara | Abra Posicione os Feche totalmente os !
posicao de totalmente os dedos para dedos. T
instalagéo do dedos. segurar a peca
de trabalho.

Passo 2) Insira 0 sensor magnético no sulco de instalagéo
do sensor magnético na diregdo mostrada no seguinte

desenho.

=
T
N

Etapa 3) Deslize o sensor magnético
na direcao da seta até que a lampada
indicadora se acenda.

=

Etapa 4) Deslize o sensor magnético
na direcao da seta até que a lampada
indicadora se apague.

il

Etapa 5) Mova o sensor magnético na
direcdo oposta e fixe-o em uma
posicao de 0,3 a 0,5 mm além da
posicdo em que a lampada indicadora
se acende.

—

Posicdo { s
em que &
lampada LL =
se -
acende 0,3a205mm
Posicé@o
aser | T—|t+
fixada r i
A

Etapa 3) Deslize o sensor magnético na dire¢do da seta até que a lampada indicadora

se acenda. Mova o sensor mais 0,3 a 0,5 mm na direg&o da seta e fixe-o.

Posigdo em
que a lampada
se acende

Posic&o a ser fixada

=

0,3a0,5mm

%

&

—

Nota 1) E recomendado que a pegada da peca de trabalho seja feita perto do centro do curso do dedo.
Nota 2) Ao segurar uma pega de trabalho perto do fim do curso de abertura/fechamento dos dedos, a detecgao do desempenho das combinagdes listadas

na tabela acima pode ser limitada, dependendo da histerese do sensor magnético.
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série MHF2
Exemplos de instalacao e posicoes de
montagem de sensores magnéticos

Varias aplicagdes do sensor magnético séo possiveis através de diferentes combinagdes de sensor magnético e posicdes de detecgao.
2) Deteccao na Pegada Interior da peca de trabalho

Exemplo de
deteccao

1. Confirmagéo dos dedos em
posicao de reajuste

2. Confirmagéao de peca de trabalho
presa

3. Confirmacéo de peca de trabalho solta

Posigéo a ser
detectada

Posicédo dos #H?
dedos =
totalmente

fechados

—

SE=E3E

=

Posicéo ao
segurar uma
peca de
trabalho

Posicédo dos
dedos
completamente ‘

abertos

Operagao do sensor
magnético

Sensor magnético ligado quando os
dedos voltam. (Lampada acesa)

Sensor magnético ligado ao segurar
a peca de trabalho.
(Lampada acesa)

Quando uma peca de trabalho néo estiver sendo
segurada (operagdo anormal): Sensor magnético
ligaré (lampada acesa)

sensor magnético

Sem press&o ou em
baixa pressao,
conecte o sensor
magnético a uma
fonte de alimentagéo e
siga as instrugdes.

Un sensor magneético
* Uma posicao, qualquer
| D, 00 pode ser ° . .
| detectada.
@
kel
Dois sensores —
gy bosmees |[A . .
-g E d;)uaf poesw Oes § B _ ° °
Slg podemser o
detectadas. C ) — [ ]
Etapa 1) m Etapa 1) Etapa 1) EIZ!ZIz
Como determinara | Feche Posicione os Abra totalmente os —
posicéo de totalmente os = dedos para dedos. =
instalagéo do dedos. segurar a pega
de trabalho.

Passo 2) Insira 0 sensor magnético no sulco de instalagéo

do sensor magnético na diregdo mostrada no seguinte

desenho.

—~ e

Paco 3) Mova o sensor magnético no
sentido da seta até que a lampada
ilumine e fixe-a em uma posi¢ao entre
0,3 e 0,5 m na direcao da seta além da
posicao onde a lampada indicadora
ilumine.

Etapa 3) Deslize o sensor magnético na dire¢do da seta até que a lampada indicadora
se acenda.

Posigdo em que a

lampada se acende Passo 4) Deslize o sensor magnético uma distancia maior na direcao da seta até que

| a N .
L1 a lampada indicadora apague.
B -¢-l-¢
ety
B y
; 5
‘.I_
—
0,3a20,5mm
POS;QEDGH Etapa 5) Mova o sensor magnético na diregéo oposta e fixe-o em uma posicéo de 0,3
serfixada_ b a 0,5 mm além da posigédo em que a lampada indicadora se acende.
1o
S T
T
——L Posicao em que a lampada

se acende {E

=

0,32 0,5 mm

Posicao a ser fixada

(=il

Nota 1) E recomendado que a pegada da peca de trabalho seja feita perto do centro do curso do dedo.
Nota 2) Ao segurar uma pega de trabalho perto do fim do curso de abertura/fechamento dos dedos, a detecgao do desempenho das combinagdes listadas
na tabela acima pode ser limitada, dependendo da histerese do sensor magnético.
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Pinga pneumatica estilo paralela: tipo largo Série MHF2

Montagem do sensor magnético

(1) Para configurar o sensor magnético, insira o sensor magnético no
sulco de instalag&o do cilindro como mostrado abaixo e fixe-o.

(2) Insira 0 sensor magnético no sulco de instalagéo do suporte do sensor
magnético.

(3) Depois de confirmar a posi¢do de detecgdo, aperte o parafuso de
montagem (M2,5) fixado a um sensor magnético e prenda-o sensor.

(4) Certifique-se de mudar a posicéo de detecgao no estado de (2).

Nota) Ao apertar um parafuso de retengdo (M2,5), use uma chave de fenda de
relojoeiro com um didmetro de pegada de 5 a 6 mm.

O torque de aperto deve ser de 0,05 a 0,1 N-m.

Como referéncia, ele deve ser girado cerca de 90° além do ponto em que o
aperto pode ser sentido.

Suporte de montagem do sensor magnético: Referéncia

Referéncia do sensor magnético | Referéncia do suporte de montagem do sensor magnético
D-M9CI(V)
D-M9CIW(V) BMG2-012
D-M9CIA(V)

Suportes de montagem do sensor magnético:
Precaucgoes

Quando o sensor magnético for colocado no lado de montagem como
mostrado abaixo, deixe pelo menos 2 mm de folga na placa de
montagem, j& que o sensor magnético se projeta da borda da pinga.

Espaco de folga
de 2 mm ou mais

] —

[ ¢

Histerese do sensor magnético

A histerese do sensor magnético € mostrada na tabela abaixo.
Consulte a tabela como guia ao ajustar as posigdes dos sensores
magnéticos.

— Posigao operacional do sensor magnético (LIG)
Histerese
Bl LN

<— Posigao operacional do sensor magnético (DESL)

(mm)
Referéncia do
D-M9CI(V)

T magsneénlfcoor D-Y5901/Y6901/Y7P/Y7PV D-MOCIW(V)
de pinga D-Y7OW/Y70WV D-M9TIA(V)

MHL2-10DC] 0.8 0.3

MHL2-16D0J 0.5 0.4

MHL2-20D0] 0.5 0.7

MHL2-25D0] 0.5 0.6

MHL2-32D0J 0.5 0.6

MHL2-40D0] 0.5 0.9
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série MHF2
Precaucoes especificas do produto

Leia antes do manuseio.

Montagem de pin¢as pneumaticas/Série MHL2

A montagem é possivel em 2 diregdes.

Montagem axial

Montagem lateral

@®Corpo roscado

\ Como montar o adaptador no dedo

(1) Certifique-se de que a haste do pistao esteja
retraida para nao aplicar esforgo
desnecessdrio na haste do pistao enquanto o
adaptador estiver sendo montado no dedo.

(2) Nao arranhe ou amassa a parte deslizante da
haste do pistdao. Os danos aos rolamentos ou
vedagdes podem causar vazamentos de ar ou
operagao incorreta.

(3) Consulte a tabela abaixo para o torque de
aperto correto no parafuso utilizado para fixar
o adaptador no dedo.

Parafusos | Torque maximo ~[Profundidade méxima Parafusos | Torque méximo |Profundidade méxima

Modelo aplicaveis de?per\o (Nm) | % Peeamenio Modelo aplicaveis | de gperto (Nom) | ®eparafsameno L
MHL2-10DCI| M4 x 0,7 2,1 MHL2-10D00| M4 x 0,7 1,4 5
MHL2-16DC]| M5 x 0,8 4,3 10 MHL2-16D0J| M5 x 0,8 28 7
MHL2-20DC]| M6 x 1 7,3 12 MHL2-20D0J| M6 x 1 4,8 7
MHL2-25DC] | M8 x 1,25 17,7 16 MHL2-25D0]| M8 x 1,25 12,0 7
MHL2-32DC] | M8 x 1,25 18 16 MHL2-32DC]| M8 x 1,25 12,0 11
MHL2-40DC]1 | M10 x 1,5 36 20 MHL2-40DC]| M10x 1,5 24,0 12

®Corpo 010 a 925

Model Parafusos Torque maximo
EEw aplicaveis de aperto (N-m)
MHL2-10DC] M4 x 0,7 2,1
MHL2-16DC] M5x0.,8 4.3
MHL2-20DC] M6 x 1 7,3
MHL2-25DC] M8 x 1,25 17,7
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Modelo Parafusos Torque maximo

aplicaveis de aperto (N-m)
MHL2-10D0] M4 x0,7 1,4
MHL2-16DC] M5x0,8 2,8
MHL2-20DC] M6 x 1 4,8
MHL2-25DC] M8 x 1,25 12,0
MHL2-32D0] M10x 1,5 24,0
MHL2-40DC] M12x 1,75 42,2

Dedo

Adaptador




