Pinza neumatica de perfil plano
08,012,016, 0 20, J 25, J 32

Perfil plano

2120 SR ,
| | Altura: Reduccion max. 66 %

Reduccién del momento durante el traslado de piezas EXP

72.8 mm = 25 mm

(Comparacion con nuestros productos de la serie MHZ2
con una fuerza de agarre equivalente)

3 tipos de longitudes de carrera disponibles.

Carrera corta Carrera intermedia Carrera larga

(Nevo @ 25 y © 32 afiadidos. B
e Ata rigidez e Distancia al punto de prension: max. 170 mm g0z s0se

Carrera maxima 128 mm

(carrera larga @ 32, distancia de apertura/cierre: 20 a 148 mm)

Guia lineal

Guia lineal recirculante para
didmetros @ 25y & 32

Serie MHF2 2 SMC

CAT.EUS20-166C-ES



Pinza neumatica de perfil plano serie MHF2

Altura reducida en aprox 1/ 3

con una fuerza de prension igual o superior a la de la serie MHZ2

Embolo A

72,8 mm = 25 mm (comparacién entre MHF2 (@ 12) y MHZ2 (@ 20)) Bl I A—

El doble émbolo permite un disefio delgado con elevada fuerza de prension. E.'_D: Eﬁm G:%E |
ST e o

MHF2-8D[] 8 19 19 I

MHZ2-10D] 10 49 11 MHZ2-20D3 o \\ — i

MHF2-12D0] 12 25 48 | £2 \Embolo B

MHZ2-20D] 20 72,8 42 $ :

MHF2-16D[] 16 33 920 | |

MHZ2-25D0] 25 87,7 65 i3

MHF2-20D(] 20 41 141 o ]| " MHF2-12D

MHZ2-32D0] 32 97 158 R 52,

MHF2-25D[] 25 455 240

MHZ2-40D] 40 120 254

MHF2-32D[] 32 57 400 |

MHZ2-40DC] 40 120 254

Carga vertical Momento flector Momento flector lateral Momento torsor
Fvmax. [N] Mpmax [N-m] Mymax. [N-m] Mrmax [N-m]
MHF2-8D[] 58 0.26 0.26 0.53
MHF2-12D[] 98 0.68 0.68 1.4
MHF2-16D[] 176 1.4 1.4 2.8
MHF2-20D[] 294 2 2 4
MHF2-25D[] 600 10 10 16
MHF2-32D[] 900 20 20 32
o o o o o o
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® Diseno compacto de perfil
plano

® Reducida generacion de
momento

® Mejorada precision con
funcionamiento uniforme

Disefo
de perfil
plano

( 0 00 O

¢ Reducido momento de flexion
¢ Reducidas vibraciones

Es posible seleccionar la carrera.

3 longitudes de carrera estandar disponibles para cada diametro. Es posible seleccionar la carrera en funcién de la pieza.

Corta
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3
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Pinza neumatica de perfil plano serie MHF2

) o Guia lineal

— ~“—T"
A '@ |

Alta precision y alta rigidez
Usa acero inoxidable martensitico
Diémetros @ 25y @ 32 [

Facil posicionamiento | os detectores
de los accesorios de magnéticos se pueden
| () a montaje montar en ambos lados

J
Con orificios para espigas | 2 filas de ranuras de montaje del
de posicionamiento detector en el mismo lado para

los didmetros @ 25 y @ 32 [F¥E»

]

O\ 1N e L
‘ 3AT=21 | PRESS.0.1~0.7MPa
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l ® MHF2- 1201 ®

Mejorada repetitividad
de montaje

Posibilidad de conexionado
en 2 direcciones

La posicion del conexionado se puede
especificar en la referencia.

Posibilidad de cableado y conexionado centralizados.

Conexionado axial

Con orificios para espigas
de posicionamiento

Posibilidad de montaje en 4 direcciones.

Al no necesitar fijaciones, la altura de montaje puede reducirse
al minimo.

Direcciones de montaje
<@ 8ad20>

Conexionado axial: (1)2)3)4)
Conexionado lateral: (1024
<@ 25, @ 32>

Conexionado axial,
Conexionado lateral: (1234

Ejecucién especial -X7050

® Deteccion de la posicién de la carrera e
mediante una sefal analdgica.

® Repetitividad: 0.1 mm

® Posibilidad de montaje directo.

Sensor de posicion
del actuador

cus Q@ IO-Link W
LISTED
+1 Sensor de posiciéon del actuador Unicamente

O
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Pinza neumatica de perfil plano serie MHF2

Se han anadido los diametros @ 25y O 32.

Distancia al punto de prensién Guia lineal de alta rigidez de deslizamiento continuo que permite largas distancias al punto de prension.

180 Limite del rango de distancia al punto de prensién (a 0,4 MPa)
160
140

-

Lo -
_F:|T°Iunto de

H prensién

-
N
o

Modelo existente
MHF2-8]

100

@®
o

Modelo existente

Voladizo H [mm]

(o]
o

N
o

Distancia al punto
de prensién

0 20 40 60 80 100 120 140 160 180
Punto de prension L [mm]

Guia lineal recirculante

Posibilidad de montaje de detectores magnéticos de estado sélido (D-A9LJ).

2 filas de ranuras de montaje del detector magnético en ambos lados (1 fila para los didametros @ 8 a @ 20)

)
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ST o) (ol [N Para el traslado de piezas de
T[T 6138 diferentes tamafios
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Serie MHF2

Seleccion del modelo

Seleccion del modelo

Procedimiento de seleccion

m Comprueba la fuerza efectiva de agarre. = m Comprueba el punto de agarre. = m Comprueba la fuerza externa sobre los dedos.

Comprueba la fuerza de agarre.

C Comprueba las condiciones. >—>< Calcula la fuerza de agarre requerida. )—»(Selecciona ¢l modelo a pari de a grafica oe fuerza de agarre)

. Directrices para la seleccion de la pinza
Ejemplo s . 5
jemp en funcion de la masa de la pieza MHF2-12DL] : :
N_lasa dela | * AuNque las condiciones varian en funcion de la forma de la pieza | | —. [ Presiéq: 0.7 MPa
pieza: 0.15 kg y del coeficiente de friccion entre los adaptadores y la pieza, Z e
selecciona un modelo que pueda proporcionar una fuerza de & |
Método de agarre: agarre al menos 10 a 20 veces*! superior al peso de la pieza. g 50 s toMER
’ %1 Para mas detalles, consulta la ilustracion de S 38-401 0.4 MPa
Agarre externo seleccion del modelo. 8 4 1 0.3 MPa—1
o Si, durante la traslacién de la pieza, cabe esperar una gran aceleracion ﬁ ' =ie
0 impacto, debe proporcionarse un margen mayor de fuerza. o 20 ‘ M2y
R . 2 10 ;
Ejemplo de célculo '
Para que la fuerza de prension sea al menos 20 0 20 30 40 50 80
veces mayor que el peso de la pieza:
Fuerza de agarre requerida = 0.15 kg x 20 x 9.8 m/ Punto de amarre L [mm]
. . s2=29.4 N o mas
Distancia al punto de '
-3 | Cuando se selecciona temporalmente el modelo MHF2-120
agarre. 0 mm ® El punto de interseccion entre la distancia al
punto de prensién L = 30 mm y una presion
de 0.4 MPa proporciona la fuerza de agarre.
Presion de trabajo: Fuerza de prension [N] = 38 N
0.4 MP » © Una fuerza de agarre de 38 N satisface la fuerza
0 a de agarre requerida de 29.4 N. Por tanto, la
seleccion del modelo MHF2-12D es apropiada.

—llustracion de la seleccion del modelo

«Fuerza de amarre minima de 10 a 20 veces superior al peso de la pieza»
Suponiendo un amarre solo por friccion (sin formas envolventes en los dedos)
y con factores de friccién de 0.2 0 0.1. Esto supone realmente un factor de
seguridad real de 4 veces la fuerza tedrica de sujecion.

Cuando u =0.2 Cuando u = 0.1
_ mg _ mg
F=—x0z ** F=—2x01 **
=10 xmg =20 xmg

10 x Peso de la pieza 20 x Peso de la pieza

con una fuerza de prensién entre 10 y 20 veces el peso de la pieza a manipular.

# *Incluso en el caso de rozamientos mayores a u = 0.2, o de formas envolventes en los dedos, SMC recomienda elegir pinzar

* Si durante el movimiento se producen fuertes aceleraciones o impactos, sera necesario prever un margen suplementario.

Cuando se sujeta una pieza como la de la figura
de la izquierda y con las siguientes definiciones:
F: Fuerza de agarre [N]

u: Coeficiente de friccion entre los dedos y la pieza
m: Masa de la pieza [kg]

g: Aceleracion gravitacional (= 9.8 m/s?)

mg: Peso de la pieza [N]

las condiciones en las que la pieza no se caera
son

2xuF>mg

L Numero de dedos

y, por tanto,
mg

F
> 2xu

Si «a» es el factor de seguridad,
«F» viene determinado por la siguiente férmula:
mg

F=——— xa
2xu

SvVC
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Pinza neumatica de perfil plano Serie MHF2

IEXX] Comprueba la fuerza efectiva de agarre: serie MHF2

® Indicacion de la fuerza efectiva de agarre

& Estado de amarre externo Estado de amarre interno
La fuerza de prensién mostrada en las
tablas siguientes representa la fuerza de
prension ejercida por cada uno de los = = B =
dedos cuando todos los dedos y © ©
adaptadores estan en contacto con la i - I I I |
pieza. g oo y
F = Empuije de un dedo - |
® | os valores de las fuerzas de agarre —L—rh—v—*
externa e interna son los mostrados en o
las graficas siguientes. I
MHF2-8DL[] MHF2-12D[J
70 p— |
30 Presion: 0.7 MPa
% —— Presién: 0.7 MPa %- 60 T ———— 0.6 MPa
k) ‘ 0
D T T el B 50 0.5 MPa
S e —— 0.5 MP. 3
5 - Wira 5 40 0.4 MPa
[0} 0.4 MPa 0]
© ° 30 0.3 MPa
g 10 0.3 MPa I\
o 5 20 ]
g 0.2 MPa g 0.2 MPa
= el
0 10 20 30 40 0 20 40 60 80
Punto de amarre L [mm] Punto de amarre L [mm]
MHF2-16D[] MHF2-20D[J
140 T \ 20 \ \
120 ———Presion: 0.7 MPa Presiéq" 07 MP;;
— ‘ — e Uk
Z S Z, 180 \
- L0 p 0.6 MPa
5 100 S 450 |
k7] 0.5 MPa B 6 P
S 80 S )
< 0.4 MPa s 120
o =% 0.4 MPa
() )
s % 0.3 MPa S 9 0.3 MPa—
®© ©
N N
g 0.2 MPa 5 60 0.2 MPa—
] S
L 20 L 30
0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100
Punto de amarre L [mm] Punto de amarre L [mm]
MHF2-25D[] MHF2-32D[]
360 600
= —— T Presion: 0.7 MPa = Presion: 0.7 MPa
Z 300 | Z 500 |
E 0.6 MPa S 0.6 MPa
2 240 0.5 MPa @ 400 0.5 MPa
o o
o 180 0.4 MPa S 300 0.4 MPa
() ()
o 0.3 MPa o
T 1 | S 200 0.3 MPa
N 0.2 MPa N 0.2 MPa
s 8
[ 60 [ 100
0 40 80 120 160 200 0 40 80 120 160 200 240
Punto de amarre L [mm] Punto de amarre L [mm]
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Serie MHF2

Seleccion del modelo

E2¥] Comprueba el punto de amarre: serie MHF2

Estado de amarre externo

Estado de amarre interno

= [

!
H \ Punto de prension

Punto de prension

® | a pinza neumatica debe utilizarse de
forma que el punto de agarre de la pieza
«L» y la cantidad de voladizo «H» estén
dentro del rango mostrado para cada
presion de trabajo en las graficas
siguientes.

® Si el punto de agarre de la pieza esta fuera

de los limites de rango, puede reducirse la
vida util de la pinza neumatica.

MHF2-8D[]
50
A
40 O 0.5 MPa
€ 20 0.6 MPa
E 30 N ~é% 0.7 MPa
T %@ )
Q 2 %
S 20 %\
It Q
2 10 k \%\
N N
0 10 20 30 40 50
Punto de amarre L [mm]

MHF2-16DL
100 L
80 ’9‘9'6,,: 0.5 M‘Pa
(& 1, 0.6 MPa
€0 & 0.7 MPa

Voladizo H [mm]

N

TR

0 20 40 60 80 100
Punto de amarre L [mm]
MHF2-25DL]
200
,o,.e 0.3 MPa
— S
E 150 . 0.7 MPa
é o Q?'b bl LU HEl
:5 100 2 '14%6 $
&
N
8 21, %N
s \ng N
0 50 100 150 200
Punto de amarre L [mm]

MHF2-12DL]
80
. 0.5 MPa — |
g 0.6 MPa
I 0.7 MPa
° <
N
©
o
o
>
60 80
Punto de amarre L [mm]
MHF2-20DL]
\
100 ,Q' 0.5 MPa —
9'5‘/6 \
\ 2: 0 0.6 MPa
— 80 &)
£ R % e, |_ozmPa
N O\
[e) )
% 40 &\&
3 \>
S L %
N \ \
0 20 40 60 80 100
Punto de amarre L [mm]
MHF2-32DL]
240
0.5 MPa
€ 180
E, 0.7 MPa
T
Q 120
©
®
o
> 60 \
\ N
0 60 120 180 240
Punto de amarre L [mm]




Pinza neumatica de perfil plano Serie MHF2

IEXX Comprueba los esfuerzos externos sobre los dedos: Serie MHF2

= = = = = = O[O
o [©) [e] [e] [e] O
I I I | [ I I | [ [T
l\_: ) —J \_ll l\_l |:l—\:rI | O J O J ; ; |
1 mp E_’_}
\_/( dl v
T M Mr
Fv P /M\
i
O o0 O
[®) o
L: Distancia al punto en el que se aplica la carga [mm]
Momento max. admisible
Model Carga vertical
odelo admisible Fv [N] Momento flector Mp | Momento flector | Momento torsor Mr

[N-m] lateral My [N-m] [N-m]
MHF2-8D[] 58 0.26 0.26 0.53
MHF2-12D[] 98 0.68 0.68 1.4
MHF2-16DL[] 176 1.4 1.4 2.8
MHF2-20D(] 294 2 2 4
MHF2-25D(] 600 10 10 16
MHF2-32D(] 900 20 20 32

# Los valores de carga y momento de la tabla indican valores estaticos.

Calculo de la fuerza externa admisible

(cuando se aplica una carga de momento)

Ejemplo de célculo

M (Momento max. admisible) [N-m]
Lx 1031

Carga admisible F [N] =

(#1: Constante para la conversién de unidades)

Cuando se usa una carga f = 10 N que aplica un
momento flector en el punto L = 30 mm desde el
extremo del dedo del modelo MHF2-12D.

0.68

Carga admisible F = 30105
=22.7 [N]

Carga f =10 [N] < 22.7 [N]

Por tanto, se puede utilizar.

O



Pinza neumatica de perfil plano

Serie MHF2

08,012,016, @ 20, @ 25, @ 32 (RotS>

Forma de pedido

MHF 2—12|| D —M9BW| |—

l Ejecucion especial
Para mas informacion,
consulta la p.1°0

Namero de dedos N.° de detectores magnéticos
(2] 2 | = 2
S 1
Diametro [mm] ® n n
8 3 ® Detector magnético
12 12 l - [Sin detector magnético (iman integrado)‘
;g ;g eOpciones de cuerpo
25 o5 — Modelo de conexionado axial
32 32 R Modelo de conexionado lateral

Modelo de conexionado axial Modelo de conexionado lateral

Tipo de rosca de conexion e
Simbolo| Tipo Diametro
RoscaM| @ 8 a @ 25
Rc ..
TN | NPT | 032 Accion ¢

TF G D | Doble efecto

Carrerae®
— | Carrera corta
Carrera intermedia
2 Carrera larga

Conexiones

-

Conexiones

Detectores magnéticos compatibles / Consulta el catalogo web para obtener mas informacion sobre los detectores magnéticos.

?; Tension de carga | Modelo de detector magnético | Longitud del cable (m]*2 Diametro aplicable
Tipo Funcionamiento| Entrada | .5 |Cableado 05 1 1sls Conector Carga
especial | eléctrica L.DEJ (Salida) DC AC | Perpendicular | En linea (;) ™| O @ @ 8(0 1200 160 200 250 32|precableado|  aplicable
= 3 hilos (NPN) 5V 12V MONV M9N [} [ BN BECAN BN BN BN BN BN J O |Circuito
‘Tz — 3 hilos (PNP) ' M9PV | M9P e (el Oje/0o0/0 0 0 O
é 2 hilos 12V M9BV M9B (] e e O 0 o o o o o O —
E Indicacién de| Salida 3 hilos (NPN) v v MONWV| MONW [ ] [ BN BECGEN BN BN NN NN BN J O Circuito |
g | diagndstico | i : ’ sV, 12 _ ic |Relé,
S |(indicacién en| directa a | Si |3 hilos (PNP)| 24 V MOPWV| MOPW | @ (@ @ OC/®@ @& 0 0 @0 @& O PLC
‘2 | 2colres) | cable 2hilos 12V MOBWV| MOBW | © |(e|e|O|e|e|e|e|e|e®| O | —
[
E | Resistente a 3 hilos (NPN) MONAV*'| MONA*'| O OO 0 & e & e e O |Circuito
2 | salpicaduras . 5V, 12V 1 w1 IC
8 |(indicacion en 3 hilos (PNP) MIPAV*'| M9PA O OO @& © & & e e O
& | 2colores) 2 hilos 12V M9BAV*'| M9BA*!| O |O|e@|OC|e| @@ @ @ @ | O —
+1 Los detectores magnéticos resistentes a salpicaduras se pueden montar en los modelos anteriores pero, en ese caso, SMC no puede garantizar la
resistencia al agua. = Los detectores magnéticos de estado sélido marcados con una “O” se
%2 Simbolos de la longitud de cable: 0.5 m............... (Ejemplo) MONW fabrican bajo demanda.
im... (Ejemplo) MONWM
3m... (Ejemplo) MONWL
S5moi. (Ejemplo) MONWZ

* Si usas el modelo con indicador en 2 colores, realiza el ajuste de forma que el LED indicador se ilumine en rojo para garantizar la deteccién éptima en la
posicién correcta de la pinza neumatica.




Simbolo

Doble efecto:
amarre interno

}
0|

—<I

Doble efecto:
amarre externo

Iy

tof _. .. .
M| Ejecucion especial

(Para mas informacion, consulta las paginas 30 a 38).

Pinza neumatica de perfil plano Serie MHF2

Especificaciones

Diametro [mm] 8

| 12

| 16

| 20

25

32

Fluido

Aire

Presion de trabajo

0.1520.7 MPa]

0.1a0.7 MPa

Temperaturas
ambiente y de fluido

-10 a 60 °C (sin congelacion)

Repetitividad*'

+0.05 mm

+0.04 mm

Carrera
corta

120 c.p.m.

100 c.p.m.

60 c.p.m.

Carrera
intermedia

120 c.p.m.

100 c.p.m.

60 c.p.m.

Frecuencia méx. de trabajo

Carrera
larga

60 c.p.m.

60 c.p.m.

30 c.p.m.

Lubricacion

Sin lubricacion

Funcionamiento

Doble efecto

+1 Es el valor cuando no se aplica una carga de offset sobre el dedo.
Si se aplica una carga de offset sobre el dedo, el valor méax. es +0.15 mm debido a la influencia del
contragolpe (juego) del sistema de pifién y cremallera.

Modelo
1
Fuerza de agarre Carrera de Vig{:?;in
Ao Didmetro |Fuerza efectiva| ~apertura/ Peso*2 [cms3]
ccién Modelo T de agarre por cierre [l

dedo (Ambos lados) Lado de | Lado de
IN] [mm] apertura | cierre de

de dedo | dedo

MHF2-8D 8 65 0.7 0.6
MHF2-8D1 8 19 16 85 1.1 1.0
MHF2-8D2 32 120 2.0 1.9
MHF2-12D 12 155 1.9 1.6
MHF2-12D1 12 48 24 190 3.3 3.0
MHF2-12D2 48 275 6.1 5.8
MHF2-16D 16 350 4.9 4.1
MHF2-16D1 16 90 32 445 8.2 7.4

Doble | MHF2-16D2 64 650 14.9 14.0
efecto | MHF2-20D 20 645 8.7 7.3
MHF2-20D1 20 141 40 850 15.1 13.7
MHF2-20D2 80 1,225 28.0 26.6
MHF2-25D 25 1,200 245 | 245
MHF2-25D1 25 240 50 1,350 49.1 49.1
MHF2-25D2 100 1,670 98.2 98.2
MHF2-32D 32 2,240 515 | 515
MHF2-32D1 32 400 64 2,500 | 102.9 | 102.9
MHF2-32D2 128 3,200 | 205.9 | 205.9

Simbolo Especificaciones
-X4 Resistente al calor (-10 a 100 °C)
-X5 Junta de goma fluorada
-X50 | Siniman
-X53 | Junta de caucho de etileno-propileno (EPDM)
-X63 | Grasa fluorada
-X79 Grasa para equipo de procesamiento de
alimentos, grasa fluorada
-X79A Grasa para maquinas de procesamiento de alimentos:
Grasa con base de jabdn con complejo de aluminio
-X81A | Tratamiento anticorrosién del dedo
-X81B | Tratamiento anticorrosion del dedo y guia
-X83 Con posicién regulable de apertura/cierre
de los dedos
Modelo compatible con sensor de
-X7050 posicién del actuador

*

No hay ejecuciones especiales para los didmetros @

25y @ 32.

Tubo de control de humedad
Serie IDK -

En caso de actuadores de pequefio volumen, funcionando con
una alta frecuencia (como puede ser el caso de pinzas), en
ciertas condiciones puede producirse condensacion de gotitas
de agua en el interior del conexionado.

En este caso, se recomienda el uso de tubos de la serie IDK,
especificos para el control de condensados. Consulta la serie
IDK en el catalogo Web para obtener més detalles.

*1 La presién de alimentacion esta calculada en 0.5 MPa, cuando el punto de agarre L es 20 mm.
*2 Excluyendo el peso del detector magnético

O
2

10



Serie MHF2

Diseno

MHF2-8D, MHF2-8D1

MHF2-8D2

Lista de componentes

N2 Descripcion N° Descripcion

1 Cuerpo 8 | Clip

2 | Embolo 9 | Bola de acero

3 | Unién 10 | Rodillo

4 | Rail guia 11 | Pin de posicionamiento
5 | Dedo 12 | Junta del émbolo

6 | Tope de rodillo 13 | Junta de estanqueidad
7 | Tapén A 14 | Rosca de montaje del rail guia

Lista de repuestos

Pernos para montaje con orificios
pasantes a través del cuerpo

Descripcién Ref. del juego Contenido
MHF2-8D MHF2-8D1 MHF2-8D2 Ref. Numero de piezas
Juego de juntas | MHF8-PS MHF8-PS MHF8-PS-2 8,12,13 MHF2-8D 2 piezas/unidad
. MHF-B08 MHF2-8D1 2 piezas/unidad
Conjunto de dedos | MHF-A0802 | MHF-A0802-1 | MHF-A0802-2 | 3, 4,5,6,9, 10, 11, 14 MHF2-8D2 4 piezas/unidad

Lista de repuestos / Ref. tubo de grasa:
Unidad de guia: GR-S-010 (10 g)
Unidad de cilindro: GR-L-005 (5 g)

11

O
2

# Los pernos para montaje con orificios pasantes
a través del cuerpo se incluyen con el producto.
También se proporciona al realizar el pedido de
1 pieza o mas con el nimero de referencia

anterior.



Pinza neumatica de perfil plano Serie MHF2

Diseno

MHF2-12D[ ] a 20D[]

5 ﬁ <, Al
(i

—L &

&

Lista de componentes

N.2 Descripcion N.2 Descripcion
1 Cuerpo 9 | Pin de posicionamiento
2 | Conjunto del émbolo 10 | Junta del émbolo
3 | Union 11 | Junta de estanqueidad
4 | Rail guia 12 | Junta de estanqueidad
5 | Dedo @ 12: Anillo de retencion con forma R
6 | Tope de rodillo 13 @16 a @ 20: Anillo de retencion tipo C
7 | Bola de acero 14 | Tap6n A
8 @ 12: Rodillo 15 | Rosca de montaje del rail guia
@ 16 a @ 20: Eje paralelo

Pernos para montaje con orificios

Lista de repuestos pasantes a través del cuerpo
Descripcion Ref. del juego Contenido Aef. Nimero de pigzas ,
MHF2-12D | MHF2-12D1 | MHF2-12D2 MHF2-12D 2 piezas/unidad
Juego de juntas | MHF12-PS | MHF12-PS MHF12-PS 10, 11,12 MHF-B12 MHF2-12D1 | 2 piezas/unidad
Conjunto de dedos| MHF-A1202 | MHF-A1202-1 | MHF-A1202-2 | 3,4,5,6,7,8,9, 15 MHF2-12D2 | 4 piezas/unidad

*

Ref. del juego Los pernos para montaje con orificios pasantes a

Descripcion Contenido través del cuerpo se incluyen con el producto.
MHF2-16D | MHF2-16D1 MHF2-16D2 También se proporciona al realizar el pedido de 1
Juego de juntas | MHF16-PS MHF16-PS MHF16-PS 10, 11, 12 pieza o mas con el nimero de referencia anterior.
Conjunto de dedos| MHF-A1602 | MHF-A1602-1 | MHF-A1602-2 | 3,4,5,6,7,8,9, 15 * Cuando realices el montaje del modelo
Aol dol MHF2-16DC o MHF2-20DC1 con los orificios
N €el. del juego . pasantes a través del cuerpo, usa tornillos Allen
ey MHF2-20D | MHF2-20D1 MHF2-20D2 et disponibles comercialmente.
Juego de juntas | MHF20-PS MHF20-PS MHF20-PS 10, 11,12

Conjunto de dedos| MHF-A2002 | MHF-A2002-1 MHF-A2002-2 | 3,4,5,6,7,8,9,15

Ref. tubo de grasa

MHF2-(1CID, D1 (@ 12, @ 16, @ 20) | GR-S-010 (10 g) (Unidad de guia)

MHF2-[1D2 (D 12) GR-L-005 (5 g) (Unidad de cilindro)
GR-S-010 (10 g) (Unidad de guia)

MHF2-L1LID2 (0 16, @ 20) GR-L-010 (10 g) (Unidad de cilindro)

SVC 12
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Serie MHF2

Diseno

MHF2-25[1, 32[]

o
-

!
I

=

=7 Y Y V'
<

2sX

=\

oml Ha
-.n.-L_., i
T
Lista de componentes
N.2 Descripcion
1 | Cuerpo
2 | Conjunto del émbolo
3 | Tapon A
4 | Rail guia
5 | Dedo
6 | Anillo de retencién con forma R
7 | Pin de posicionamiento
8 | Junta del émbolo
9 | Junta de estanqueidad
10 | Perno de montaje del rail guia
11 | Unién
12 | Bola de acero
13 | Pin de posicionamiento
Lista de repuestos
Descripcioén Ref. del juego Contenido
MHF2-25D MHF2-25D1 MHF2-25D2
Conjunto de dedos | MHF-A2502 MHF-A2502-1 | MHF-A2502-2 | 4,5,7,10, 11,12, 13
N Ref. del juego .
Descfipcion | MHF2-32D | MHF2-32D1 | MHF2-32D2 Contenido
Conjunto de dedos | MHF-A3202 MHF-A3202-1 | MHF-A3202-2 | 4,5,7,10,11,12,13

Ref. tubo de grasa

| MHF2-C100D, D1, D2 (9 25, @ 32) | GR-5-010 (10 g) (Unidad de guia) |
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Pinza neumatica de perfil plano Serie MHF2

Dimensiones: 8D

MHF2-8D
2 x M3 x 0.5 prof. de rosca 4
(Rosca de montaje)
D D
J ! A\ 4
o3 -
22
4 x M2.5 x 0.45 prof. de rosca 3
(Rosca de montaje del adaptador)
4 x M3 x 0.5 prof. de rosca 4 14
(Rosca de montaje)
%7_ Av%4
e B
oD o
Av%4 Av%4
|5, 5,
10 10 2x 0 2H9 ('7°) prof. 2
Montaje de detectores magnéticos
2 x M3 x 0.5 prof. de rosca 4 36 32
(Rosca de montaje) 22 15.8 o
0
o | - ' s
. (- BSZNmE
Y N \
0.8 12 12 0.8 \M3x 0.5

W’ W 17 5, (Camara de cierre

Cuano est cemad +0.1 de dedos)
uando estd cerrado 0 o M3'x 0.5 (Plano de referencia
Cuando esté abierto 8 =1 (Cémara de apertura del dedo)
de dedos)
= [to)
’a‘ (8}
g 2 x M3 x 0.5 prof. de rosca 7 16 G
5| 6 Rosca de montaje s 6 )
g E ( je) > . 0.2
| ©|[T 1 I—E go
A L a8 « f
SIE=RS] 2
\ + < 6 x 0
(o}
- - N -
=SS S0 . I =
s 8 -
3(‘1}—] +0.025
1 @2.5H9 (o) prof. 2.5 ~ Detalle de seccion A
&
E-E 3 28.3 34

«1 Usa los tornillos Allen proporcionados
para los orificios de montaje.

s ~ (" R
1.3 M2.5 x 0.45
mL—* —
ol The 5 15 X 2 uds.
g
Accesorio: Tornillo Allen
Dimensiones de la ranura de montaje (Tornillo especial)
de los detectores magnéticos

SVC 14
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Serie MHF2

Dimensiones: 8D1 y 8D2

MHF2-8D1, 8D2

(BxM3x05 E a
(0]
prof. de rosca 7 D D D 11 =1 B x M3 x 0.5 prof. de rosca 7 A 5
(Rosca de a5 - a
montaje) alg (Rosca de montaje) —
‘ o8 @ ~E 3
i +
\ a RA]] slg © 5|
+ - \ + x|E X 3%
b e 0o o #E o /TS © 2 o
. ==23 b0 O
E : +
(o] :
‘ 025H9 (%) prof. 25 b
Para MHF2-8D2 E-E , 3 c El |54
N\ /=1 Usa los tornillos Allen proporcionados
para los orificios de montaje.
2 x M3 x 0.5 prof. de rosca 4 ) .
(Rosca de montaje) Montaje de detectores magnéticos
E 32 ( R
o 0.2
F 15.8 o R
[t}
i) o 5 = 73} o0 | & .
E? I o 0 Tg S T2 ~
- 5S¢ \ bt |
0.8 G G 0.8 \M3 x 0.5
0 Cémara de cierre de dedos L.
) 08 08 17 01 ( ) Detalle de seccion A
Cuando et cemato 0 l«—— (Plano de referencia del dedo)
Cuando estd abierto H
(Cémara de apertura de dedos)
4 N (" M
2 x M3 x 0.5 prof. de rosca 4
(Rosca de montaje) M2.5x 0.45
%_' } . Q < _; 5 i
(Cémara de (Camara de % Accesorio: Tornillo Allen
apertura de dedos) cierre de dedos) P (Tornillo especial)
Para MHF2-8D2 (8D1: 2 uds. incluidas, 8D2: 4 uds. incluidas)
N ) - J
J x M2.5 x 0.45 prof. de rosca 3 - ~
~ (Rosca de montaje del adaptador)
J xM2,5 x 0,45 prof. de rosca 3 4 X M3 X 0.5 prof. de rosca 4 K 1.3
(Rosca de montaje del adaptador) -
(Rosca de montaje) L X
P
o—- =@ & o —
%o L; ) %\ & RS ® e
Al ¢ 17 ) ‘ | = 0
A A N o & & S Ik
o—to | | 0 | @1- @] © Dimensiones de la ranura de montaje
Py Py de los detectores magnéticos
7 5 - - J C‘) C}
L M M| L L M L
Para MHF2-8D2 2 x @ 2H9 (5 %) prof. 2
\ J
[mm]
Modelo A B C D E F G H J K L M P Q R
MHF2-8D1 28 2 40.3 — 48 34 14 16 4 26 4 7 34 2 2
MHF2-8D2 — 4 64.3 17 72 58 18 32 8 50 8 5 58 4 4
15
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Pinza neumatica de perfil plano Serie MHF2

Dimensiones: 12D

10.6
|

MHF2-12D
2 x M4 x 0.7 prof. de rosca 5
(Rosca de montaje) \
\V% : : \V%
& 1 By
38
4 x M4 x 0.7 prof. de rosca 5 28 4 x M3 x 0.5 prof. de rosca 4
(Rosca de montaje) (Rosca de montaje del adaptador)
&————0
O - &
A &N | ™
-& - ™M
RO - o)
N a
U \V
9 9 2x @ 2.5H9 (6 °) prot. 2.5
14 14
Montaje de detectores magnéticos
52 2 x M4 x 0.7 prof. 40
38 de rosca 5 20
(Rosca de montaje)
— @ |9 — - — @ |9 - ":I
AL )
1 o B B Va H S 8V
L] & hd Il hd L &
1 18 18 1 M5 x 0.8
i/ L 20 §, (Comarade o8
. cierre de dedos
Cuando estd cerrado o+8 ' M5’x 0.8 Plano de
Cuando estd abierto 12 +1 (Camara de apertura referencia del dedo
4 x M4 x 0.7 prof. de rosca 10 de dedos)
(Rosca de montaje)
£ 26 o
14.8 o =
55 5
RS —E Piny
! Slo 1 &
A {‘} > g © So (. ™
ol © = 0.3
A v imbE |3 T
; S ®
3 <
T ? oy b b7
S /I\G) ; /) kol s

: @ 3H9 (0%°) prot. 3 &

|—
E-E 4 42 El |l
+1 Usa los tornillos Allen proporcionados Detalle de seccion A
para los orificios de montaje. - J
s N
1.7 ( 0
M3 x 0.5
[se]
“Li - ]
. - ° 0 20 X 2 uds.
2 Q
Dimensiones de la ranura Accesorio: Tornillo Allen
de montaje de los (tornillo especial)
\__detectores magnéticos ) (12D: 2 uds. incluidas)
N J
& 16
2 S\VC



Serie MHF2

Dimensiones: 12D1 y 12D2

MHF2-12D1, 12D2

2 x M4 x 0.7 prof. de rosca 5 (" N
(Rosca de montaje) [ \ 1 M3 x 0.5
;N N .:; :
N/ Y
| & 0 20
& i i i 4 o e
Accesorio: Tornillo Allen
L (tornillo especial)
\(1201 : 2 uds. incluidas, 12D2; 4 uds. incIuidas)/

4 x M4 x 0.7 prof. de rosca 5

( N (Rosca de montaje)
17 8 x M3 x 0.5 prof. de rosca 4 0.3
- J (Rosca de montaje del adaptador) -
0 D
© | U . - \v%
o / &
- B — & =
. ° o ;? | @; 8 o T
x - = 0| m - S
2 YR @ &
Dimensiones de la ranura O+ ||| -O—-—0
de montaje de los B
detectores magnéticos | & ; 1 Detalle de seccion A
K 45 45 K 2 x @ 2.5H9 (*3°%) prof. 2.5
2 x M4 x 0.7 prof. de rosca 5 Montaje de detectores magnéticos
(Rosca de montaje)
E 40
F 20
580 |0 - - - - = @ ® T
o T ik OO
| ) S &\g ) \\j{s 2l g
1 [ Y ‘ Y 1 gy |
1 G 1 1 G 1 M5 x 0.8
Cuando estcerado O *8'1 20 78.1 (Camara de cierre de dedos)
Cuando esta abierto Hx1 M5 x 0.8
~ =— Plano de
(Camara de apertura referencia del dedo
de dedos)
. i B x M4 x 0.7 prot. de rosca 10 - N
14.8 oS LXECP - A @ B x M4 x 0.7 prof. de rosca 10
c|E (Rosca de montaje) 5 -
§ S £ I (Rosca de montaje)
| 2l W 2 D D D
2 Sle 8 24
\ e 88 & \ = 1
+ < |'E i h o
! T
\‘L/Q q 122 = — - 1
f- A./ b - - C) D'\ o o 0%
[ 3 ‘ i )‘ s © ] N 7 < A% Y
i
0 3H9 (*29) prot, 3 b c
E-E 4 c Ella4
«1 Usa los tornillos Allen L Para MHF2-12D2 )
proporcionados para los
orificios de montaje.
[mm]
Modelo A B C D E F G H J K L M N
MHF2-12D1 42 2 58 — 68 54 21 24 44 12 54 2 2
MHF2-12D2 — 4 94 26 104 90 27 48 80 18 90 4 4
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Pinza neumatica de perfil plano Serie MHF2

Dimensiones: 16D

4 x M5 x 0.8 prof. de rosca 5.5

M5 x 0.8
(Cémara de cierre de dedos)

2 x M5 x 0.8 prof. de rosca 5.5 Montaje de detectores magnéticos

MHF2-16D
2 x M5 x 0.8 prof. de rosca 5.5
(Rosca de montaje)
o 2
A\ A\
+ | g
[\
52
8 x M4 x 0.7 prof. de rosca 4 36 -
(Rosca de montaje del adaptador) (Rosca de montaje)
O— &
A\
5—10 O+—0
ﬁt jﬂ of @
S I
10 OO
X Jan any
2 x @ 3H9 (+8 025) prof. 3 % \
15 5 5 15
(Rosca de montaje)
72
52
U . o
! ! ° |::| % Q
yar Wil Va
| N i Y
L
1.2 25 25 1.2
1.2/ \J.2
Cuando esté cerrado 00"
Cuando esté abierto1 6 «1
2 x M5 x 0.8 prof. de rosca 12
(Rosca de montaje) 38
20 5 .
| 2| ~E S
+ | O —_
1} 8| E 1o 3
A 3e S
] Fl o B —
SS «
A | = "‘i" n <
e+ S O .
; T+ *
L +0.030
@4aH9 (o) prof. 3
E-E =
6 57.5 5
( N
2.2
©
<
™ ©
g
Dimensiones de la ranura de montaje
de los detectores magnéticos

O
2

M5 x 0.8

50
26
= & |9 H o
o
- <
[a\}
(3]
o) S ”
27 5,4
Plano de
l«— referencia
(Céamara de apertura de dedos) del dedo
4 7
0.3
——-—

15

Detalle de seccion A

18



Serie MHF2

Dimensiones: 16D1 ’ 16D2

MHF2-16D1, 16D2

2 x M5 x 0.8 prof. de rosca 5.5 - ~
(Rosca de montaje) 02
_ } . ©
A\ <
* 4 & = e,
M Dimensiones de la ranura de montaje
de los detectores magnéticos
4 x M5 x 0.8 prof. de rosca 5.5
8 x M4 x 0.7 prof. de rosca 4 -
. K (Rosca de montaje)
(Rosca de montaje del adaptador) e 03 Y
O &
01O -
o) - —_
o - o ol m —
/ Aq| <
O | ©+—0
2 x @ 3H9 (*$.929) prof. 3 b & | Detalle de seccién A |
L 5.5 5.5 L
2 x M5 x 0.8 prof. de rosca 5.5 Montaje de detectores magnéticos M5 x 0.8
(Rosca de montaje) 50 (Camara de cierre
F 6 de dedos)
G
b oTe® | Soled - - - - By | gk S
. o s
oA o L1 _YIF ARSZARRE
o - Ve
© | . S
- s
—_——
1.2 H H 1.2
1.2/ \1.2 27 9,
Cuando esté cerrado O +8'1 M5 x 0.8 f:fag]rg: ; 2
. (Camara de apertura del dedo
Cuando estd abierto J-1 de dedos)
B x M5 x 0.8 prof. de rosca 12
(Rosca de montaje)
20 A o e A
@ . B x M5 x 0.8 prof. de rosca 12
L= k)
§ 5 l—E ol (Rosca de montaje)
=5 gl @ g E E E
A ® [T N~ go
e 8 ¥
V= el % K
\ X156 = ' : 2
: S AQ "\ / h
I = YN - - N . . o a
5 f & © D —< ©— =
i 40,030 C
E-E @4H9 (*)™") prof. 3 | . }E .
Para MHF2-16D
k 6 J
[mm]
Modelo A B C E F G H J K L M N P
MHF2-16D1 60 2 79.5 — 94 74 29 32 58 18 74 2 2
MHF2-16D2 — 4 127.5 36 142 122 37 64 106 26 122 4 4
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Dimensiones: 20D

Pinza neumatica de perfil plano Serie MHF2

MHF2-20D

8 x M4 x 0.7 prof. de rosca 4

(Rosca de montaje del adaptador)

2 x @ 3H9 (9 %) prot. 3

A é] A

2xM

6 x 1 prof. de rosca 6

(Rosca de montaje)

® kil &
56
40 4 x M6 x 1 prof. de rosca 6
(Rosca de montaje)
©— &
A\
-b——&- ©——0
R Iz <| o
/ Aq| v
-©——6- Q——O
Va - D
AV %
16 16

2 x M6 x 1 prof. de rosca 6

Montaje de detectores
magnéticos

(rosca de montaje)

M5 x 0.8

(Cémara de
cierre de dedos)

86 62
56 % /
= @ @ .7 = = @ © @' @%& [s2]
i 1 i ; ¢ 0 (@
e & e
o
! O— — 0 : S
—— B =
[ ||
1.2 31 31 1.2
1.2 1.2 32 9,
Cuando estécerado 00" M5 x 0.8 Plano de
(Céamara de apertura k;efle erer:jua
Cuando estd abierto 20 =1 el dedo
2 x M6 x 1 prof. de rosca 15 de dedos)
25 (Rosca de montaje)
- 38 <
2|F ~E kS
15 ™ S| & a
A /\ §§ (=} ]
~n|T <
wlLe O | ! go
L/ 2E X =
3|E
i == L +y] ron B
= SRS N
-/'\ =0 /} & V .é)-
\{1} J @ 5H9 ('0°°) prof. 4
=E }‘E_ t 0.3 h
6 71 6 L
4 N

2.3
. E&
™ B =
g

Dimensiones de la ranura de
montaje de los detectores
magnéticos

. /

O
2

18.6

Detalle de secciéon A
N J
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Serie MHF2

Dimensiones: 20D 1 ’ 20D2

MHF2-20D1, 20D2

2 x M6 x 1 prof. de rosca 6
(Rosca de montaje)

4 x M6 x 1 prof. de rosca 6
8 x M4 x 0.7 prof. de rosca 4 J (Rosca de montaje)

Dimensiones de la ranura
de montaje de los
detectores magnéticos

(Rosca de montaje del adaptador) 6 0.3 )
R —&
\v%
o—-o- — & {%}
©
<+| o @ *E’i
/ A 0 -
'69_'__6} I . A7 V74 -6%3_
2 x @ 3H9 (*0%) prof. 3 D oD L Detalle de seccion A )
K 8 8 K
Montaje de detectores
2 x M6 x 1 prof. de rosca 6 magnéticos M5 x 0.8
(Rosca de montaje) 62 (Ca’maram
de dedos)
33
F <—>‘
..@ @ ot = B = 0%@ @ 5 )
& 1 & & & &3\ \} Q
C1 9 ) T 8,
© € s N
H TIT v | \
[
1.2 G 1.2 1.2 G 1.2
Cuandoesté ceriado 0“9 32 9,
Cuando esté abierto Hie+1 M5 x 0.8 Plano de
-~ =— referencia
(Camara de apertura del dedo
de dedos)
B x M6 x 1 prof. de rosca 15
25 (Rosca de montaje) A Vs
- < B x M6 x 1 prof. de rosca 15
% i) —E g (Rosca de montaje)
| S
R g8 o — D D D
A ~§|g - 3
\ olg @ g°
[S] S X R
\ ' =5 =z 2 \
=2 = e n
{ - & - - - —9 o o ¢
o + ! - 4

J @ 5H9 (*8'”3") prof. 4

oI C
E-E -E Para MHF2-20D2
6 C 6 o
[mm]
Modelo A B [ D E F G H J K L M N
MHF2-20D1 | 66 2 99 — 114 84 36 40 68 20 84 2 2
MHF2-20D2 | — 4 159 42 174 144 46 80 128 30 144 4 4
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Dimensiones: 25D

Pinza neumatica de perfil plano Serie MHF2

MHF2-25D

Montaje de detectores magnéticos

2 x @ 6.8 pasante

ZVIza

¢

E-E

O
2

4 7
2.35
0
=
™ Q
o o 8 o >
r
2 x M8 x 1.25 prof. de rosca 8 83 j}
(Rosca de montaje)
Dimensiones de la ranura de montaje
de los detectores magnéticos
26
4 x M8 x 1.25 prof. de rosca 6 61
(Rosca de montaje) 8 x M5 x 0.8 prof. de rosca 5
(Rosca de montaje del adaptador)
& W
B B | PanY iy
¢ Q A4 2
porsrr o T
VADY AR ®| @
NP ) BN § ©
oD o
% &
Jan
\J / 1)
<
2 x @ 3H9 (*59%°) prof. 3 28 =
]
?_'o
[©2)
5 M5 x 0.8
131 g (Céamara de cierre
104 de dedos)
76
83 40.3 3
©
o |
15 ¢ ® s g 0
Ol g
<
i Qe
® u;
6.25 38 6.25
Cuando estd abierto 41 =1
2 x M8 x 1.25 prof. de rosca 8 -
(Rosca de montaje) Cuando esté cerrado 16 +1
! (Camara de apertura
de dedos)
. 60 ©
@ o
g | |-E °
2 | =
0 8
s e . S5
= 8 @ 6H9 (*3°%°) prof. 6 2
S & @ ©
[~ AN ! oD n
@J/XJ \ %
2 x M8 x 1.25 prof. de rosca 20 |
(Rosca de montaje)
’«— E
17.5 48 44.5
22



Serie MHF2

Dimensiones: 25D 1 ’ 25D2

MHF2-25D1, 25D2

i

&

30

2 x M8 x 1.25 prof. de rosca 8

(Rosca de montaje)

4 x M8 x 1.25 prof. de rosca 8

2.35

9.5

8 x M5 x 0.8 prof. de rosca 5

10

(Rosca de montaje del adaptador)

(S
>
+

(Rosca de montaje) K 26 4
® ¥ 4 Dimensiones de la ranura
= — = LV de montaje de los
© © © & |_ detectores magnéticos |
; J7an - gttt o @
N> Y% e
o o
& W
an
\J
[e2}
, 5
2 x @ 3H9 (*39%°) prof. 3 28 5 S
g
E_)_O/
(22}
I
™ M5 x 0.8
E o : "
N (Cémara de cierre de dedos)
Montaje de detectores magnéticos G 403 / 3{
°
8 [e ¢ L S | I
1 | 5
<
? Go =
| | ® ®
6.25 38 6.25 44
2 x M8 x 1.25 prof. de rosca 8 Suando est’a ablerto‘;'lﬂ
(Rosca de montaje) Cuando esta cerrado J=1 M5 x 0.8
(Camara de apertura de dedos)
_ 96H9 (*8'030) prof. 6 A A A ©
5 w
o|g l—E [<]
152! S|5 | =1
& E v =
2|8 S | o
' FREERS ' =
SIE x ¢
]Q <2 & @ ©
== OB OO
! ILo 4 x M8 x 1.25 prof. de rosca 20 !
:| (Rosca de montaje) |
L ¢h < |
29 B c D 7 |—E
E-E
[mm]
Modelo A B C D E F G H J K L
MHF2-25D1 40 38 40 36.5 156 129 108 66 16 86 108
MHF2-25D2 50 17 86 82.5 206 179 158 116 16 136 158
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Pinza neumatica de perfil plano Serie MHF2

Dimensiones: 32D

MHF2-32D
( 7
3 oy 2.7
W
o / ° |8
/ 2
2 x M10 x 1.5 prof. de rosca10/ 108
(Rosca de montaje)
@ Q
>
hs
8 x M6 x 1 prof. de rosca 6
2 x M10 x 1.5 prof. de rosca 10 (Rosca de montaje del adaptador)
(Rosca de montaje) 33.5 5 _
78
@ V> \V%
— —_———— —
o—=o —
Dimensiones de la ranura
_ __J;_@_J; ;r_@ == 3| © de montaje de los
detectores magnéticos
an o / K J
U \Y”4
o J
W /[
2]
2 x @ 4H9 (*5°%°) prot. 3 / 36 65 ©
o
Em
S
%o
[22]
I
: 1/8 (Rc, NPT, G)
Y (Cémara de cierre de dedos)
168 94
140 50
Montaje de detectores magnéticos 108 0
©

e

72
A\ A4

I~
\J
Yary
W
A

i g

@jﬁ

i

T

7.5 49 7.5 53
Cuando estd abierto 52 «1

2 x M10 x 1.5 prof. de rosca 10 1/8 (Rc, NPT, G)

Cuando esté cenado 20 =1

(Rosca de montaje) (Camara de apertura de dedos)

= 100 ©

2= l— ks

1 | E__ &

2|8 @ | g

s [€ o @6k (%) prot.6 i =
= |'E

a2 o \?ﬂ 5

oH———©

2 x M10 x 1.5 prof. de

T-
]
®
ﬂ rosca 25
_ﬁ_ﬂ_ﬂ (Rosca de montaje)
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Serie MHF2

Dimensiones: 32D 1 ’ 32D2

MHF2-32D1, 32D2

4 R
2.7
3 D
A\
* ° 3
0
2 x M10 x 1.5 prof. de rosca 10 T
(Rosca de montaje) L
@™ Q
8 x M6 x 1 prof. de rosca 6 >
(Rosca de montaje del adaptador) s
2 x M10 x 1.5 prof. de rosca 10 33.5 5
- K
(Rosca de montaje) 3}
® ax Var)
J \J
o o o s
i __J;_@_(L 1N Iz ﬁ_@_ Tl o Dimensiones de la ranura
N N B P de montaje de los
PN A - - detectores magnéticos
|| A4 A\ 4 B B \ )
fan) Van)
\J \J
3
2 x @ 4H9 (*5°%°) prof. 4 36 6.5 g
3’3
2 1/8 (Re, NPT, G)
E i (Cémara de cierre de dedos)
o 94
F
Montaje de detectores magnéticos G 50 0
[e0]
N7z
ST
@)
© O - O ®: =
| ©) ®
7.5 49 7.5 53
2 x M10 x 1.5 prof. de rosca 10 Cuando esta abierto I;';‘ 1/8 (Re, NPT, G)
i Cuando esta cerrado Jz1 2 .
(Rosca de montaje) (Camara de apertura de dedos)
@ 6H9 (*59%9) prof. 6
069 (™) prof.6_ A A A
—_— ©
) % ~6
. €€ | —E a
Y S| E v g~
0|8 @ | g
©| Qo f So
e ' R
@ 19| o
<2« T
> ® f’"\\\/ 71 ©
= >e——O——O——50
® ;
e g] |
3 2 x M10 x 1.5 prof. de l-E
rosca 25 B C D 8
E-E (Rosca de montaje)
[mm]
Modelo A B C D E F G H J K L
MHF2-32D1 50 40 60 56 200 172 140 84 20 110 140
MHF2-32D2 60 22 110 106 264 236 204 148 20 174 204

25

O
2



Serie MHF2
Opciones de cuerpo: Modelo de conexionado lateral

MHF2-8DR 5 A
MHF2-8D1R
Dl
; o
ﬁ J{ T H % H
Lado de conexi6n del D D
modelo de conexionado axial (Cémara de cierre de dedos*1) (Cémara de apertura de dedos*1)
Dimensiones de las opciones del cuerpo [mm]
Modelo A B © D
MHF2-8DR 25
5.5 11 M3 x 0.5
MHF2-8D1R 37
MHF2-8D2R B A
MHF2-12DCIR
MHF2-16DLIR
MHF2-20DLIR o
o | ' &
[ [ [ I
Lado d ion del model D o D
ado de cone_XIon e "_‘o elo (Cémara de cierre de dedos*7) (Cémara de apertura de dedos*1)
de conexionado axial
MHF2-25DLIR B A
MHF2-32DLIR
© _ ° (&)
o® L[ 1 1 ©e
D D
(Cémara de cierre de dedos*1) (Cémara de apertura de dedos*1)
(Rosca de montaje) (Rosca de montaje)
Dimensiones de las opciones del cuerpo [mm] [mm]
Modelo A B C D Modelo A B C D
MHF2-8D2R 5.5 61 11 M3 x 0.5 MHF2-25DR 104
MHF2-12DR 38 MHF2-25D1R 13.5 129 30 M5 x 0.8
MHF2-12D1R 7 54 14.8 M5 x 0.8 MHF2-25D2R 179
MHF2-12D2R 90 MHF2-32DR 140 1/8
MHF2-16DR 54 MHF2-32D1R 14 172 38 (Rc, NPT,
MHF2-16D1R 9 76 19 | Msx08 MHF2-32D2R 236 Q)
MHF2-16D2R 124
MHF2-20DR 66
MHF2-20D1R 10 94 23 M5 x 0.8
MHF2-20D2R 154

#1 No hay una conexién en el otro lado del producto.
# En los productos con diametros @ 8 a @ 20, no hay roscas de montaje para la superficie lateral de la conexion.
Sin embargo, si hay roscas de montaje para la superficie lateral de la conexién para los didmetros @ 25 y @ 32.
# Las dimensiones diferentes a las mostradas son las mismas que las del modelo de conexionado axial.
Para mas detalles, consulta las dimensiones en las paginas 14 a 25.
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Serie

MHF2

Ejemplos de instalacion de detectores
magnéticos y posiciones de montaje

Los detectores pueden instalarse de varias formas dependiendo del n? de detectores y de las posiciones a detectar.

1) Deteccién cuando la sujecion se realiza por el exterior de la pieza

Ejemplo de deteccion

(O Confirmacion de posicion
de inicio de los dedos

(2) Confirmacion de sujecion (3 Confirmacion de liberacion

Posicién que hay que
detectar

Dedos & &
completamente

abiertos

de la pieza de la pieza
Posicion Dedos
de sujecion completamente
de la pieza cerrados

Funcionamiento de
detectores automaticos

Durante el retorno de los dedos:
El detector magnético se activa
(LED iluminado)

Cuando se sujeta una pieza:
El detector magnético se activa
(LED iluminado)

Cuando la pieza no se ha sujetado
(funcionamiento anémalo):
El detector magnético se activa (LED iluminado)

con presion baja,
conecte el detector
magnético a la
alimentacion y siga las
indicaciones.

del detector en la direccién mostrada en la ilustracién de la derecha.

& | Un detector magnético
& |« Se puede detectar una posicion, [ ] [ ] ([ ]
5| cualquieraentre 0, @y @.
8| Dos detectores  |:S |A ° Py _
'€ | magnéticos SB _ ° °
' | * Se pueden detectar dos =
S | posicionesentre 1), 0y 3. | S C ([ ] — [ J
B X Paso 1) Paso 1) Paso 1)

Como determinar la Abre - N Situa los Cierra

posicion de instalacion del | completamente dedos en completamente
detector magnético los dedos. posicion de los dedos.
sujecion.
Sin presion de aire o Paso 2) Inserta el detector magnético en la ranura de montaje
= ——

Paso 3) Desliza el detector
magnético en la direccion de la
flecha hasta que el LED indicador se
encienda y fijalo en una posicién
situada 0.3 a 0.5 mm mas alla del
punto en el que el LED indicador se
enciende (en la direccién de la
flecha).

Posicién en la que el LED se ilumina

0.3a0.5mm

Posicién que hay que asegurar

Paso 3) Desliza el detector magnético en el sentido de la flecha hasta que el
LED indicador se encienda.

D e e =

e

Paso 4) Desliza el detector magnético en el sentido de la flecha hasta que
el LED indicador se apague.

Paso 5) Mueve el detector magnético en la direccién opuesta y fijelo en una
posicién situada 0.3 a 0.5 mm mas alla del punto en el que el LED se enciende.

Posicion en la que el LED se ilumina

0.3a0.5mm

Posicion que hay que asegurar

# o Se recomienda que la sujecién de la pieza se realice cerca del centro de la carrera del dedo.
* Si la sujecion de la pieza se realiza en un punto de la carrera de la pinza cercano a los puntos finales del recorrido, es posible que los detectores no diferencien

ambas situaciones.

27




2) Amarre interno

Ejemplos de instalacion de detectores
magnéticos y posiciones de montaje

Serie MHF2

Ejemplo de deteccion

(D Confirmacion de posicion

(2 Confirmacion de sujecion

(3 Confirmacion de liberacion

de inicio de los dedos de la pieza de la pieza
Posicién que hay Dedos Posicion de Dedos
completamente sujecion de completamente
que detectar cerrados la pieza abiertos

L]

Funcionamiento de
detectores automaticos

Durante el retorno de los dedos:
El detector magnético se activa
(LED iluminado)

Cuando se sujeta una pieza:
El detector magnético se activa
(LED iluminado)

Cuando la pieza no se ha sujetado
(Funcionamiento anémalo):
El detector magnético se activa (LED iluminado)

conecte el detector
magnético a la
alimentacion y siga las
indicaciones.

& | Un detector magnético
& |« Se puede detectar una posicion, [ ] [ ] [ ]
5| cualquieraentre ©, @y @
g | Dos detectores | §|A ° d -
8 | magnéticos sB — Py Py
'€ | * Se pueden detectar dos =
S| posiciones entre 0,2y @. | S | C d — L
. \ Paso 1) Paso 1) Paso 1)
Como de‘_termmalr,la Cierra Sittia los Abre ° °
posicion de instalacion del | completamente dedos en completamente
detector magnético los dedos. posicion de los dedos.
sujecion.
Sin presion de aire o Paso 2) Inserta el detector magnético en la ranura de montaje
con presién baja, del detector en la direccion mostrada en la ilustracion de la derecha. == - -

Paso 3) Desliza el detector magnético
en el sentido de la flecha hasta que el

LED indicador se encienda.

— e

—_—

Paso 4) Desliza el detector magnético
en el sentido de la flecha hasta que el

LED indicador se apague.

—_—

Paso 5) Mueve el detector magnético
en la direccién opuesta y fijelo en una

posicién situada 0.3 a 0.5 mm mas
alla del punto en el que el LED se
enciende.

Posicion en la que el LED se ilumina

Posicion que hay que asegurar

Paso 3) Desliza el detector magnético en la direccién de la flecha hasta que el
LED indicador se encienda y fijalo en una posicion situada 0.3 a 0.5 mm mas alla
del punto en el que el LED indicador se enciende (en la direccién de la flecha).

Posicién en la que el LED se ilumina

Posicién que hay que asegurar

0.3a 0.5 mm

rQ

# * Se recomienda que la sujecién de la pieza se realice cerca del centro de la carrera del dedo.
* Si la sujecion de la pieza se realiza en un punto de la carrera de la pinza cercano a los puntos finales del recorrido, es posible que los detectores no diferencien

ambas situaciones.

O

SvVC
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Serie MHF2

Histéresis del detector magnético

Protusion del detector magnético desde el borde del cuerpo

Los detectores magnéticos tienen una histéresis similar a los
microdetectores.

Usa la siguiente tabla como guia para ajustar las posiciones
del detector magnético, etc.

@En la siguiente tabla se muestra cuanto sobresale el detector
magnético de la superficie final del cuerpo.
@ Usalo como estandar durante el montaje, etc.

Protuberancia del detector magnético

—] [@] % " - "
! Tipo de cable Entrada en linea Entrada perpendicular
o | © '
L 7 ] llustracion ;o
Histéresis < R s e S
YA R
Posicion de trabajo del %, %,
po” %,
detector magnético (ON) Posicion de funcionamiento del /000, /b% o
detector magnético (OFF) 0/0& ’)&,‘}é
Histéresis %, \o| D-MIO | o D-MOLIV |
Modelo % D-M9CIW D-M9[JA D-MICIWV D-M9AV
DDIIA"QQDD“(,‘(’\),) wHrzen | A0eta| 65 85 45 65
D-M9TA(V) Cer.rada 6.5 8.5 4.5 6.5
MHF2-8D1 Abierta 6.5 8.5 45 6.5
MHF2-8DL] 0.2 Cerrada 6.5 8.5 4.5 6.5
MHF2-12DL[] 0.3 i . . - _
MHF2-8D2 Abierta 0.5 2.5
MHF2-16DLJ 0.2 Cerrada 0.5 2.5 — —_—
MHF2-20D[] 0.5 MHE2-12D Abierta 3 5 1 3
MHF2-25D] 0.6 Cerrada 3 5 1 3
MHF2-32D0] 0.5 MHF2-12D1 | 2era 1 3
Cerrada 1 3 — -
4 MHF2-12D2 Ablerta
Montaje de detectores magnéticos Cerrada] —— — — —
B Abierta| —— — — —
Para el montaje, inserta el detector magnético en la ranura e e
de la pinza prevista para ello, en la direccion mostrada en la Abierta
siguiente figura. Tras ajustar la posicion, aprieta el tornillo de MHF2-16D1 Cormada
montaje del detector magnético con un destornillador de Abioria
relojero de cabeza plana. MHF2-16D2
Destornillador de Cerrada| —— — — —
lojero d b | i JR— _ - -
relojero de cabeza plana MHF2-20D Abierta
Cerrada| —— — —_ o
Tornillo de montaje MHF2-20D1 Abierta
para detector Cerrada| —— —_ — B
magnético M2.5 x 4 L i JR— _ - -
gnético X MHF2-20D2 Abierta
Cerrada| —— — —_ _—
Detector magnético MHF2-25D Al
Cerrada| —— e —_— —_—
Abi _ - _ _
MHF2-25D1 bierta
Cerrada| —— — —_ _—
MHF2-25D2 |0era
Cerrada| —— e —_— —_—
Abierta e —_— —_— —_—
MHF2-32D
Cerrada| —— — —_ _—
. . - Abierta e e e _
= Para apretar el tornillo de montaje del detector magnético, usa un MHF2-32D1
destornillador de relojero de un diametro de 5-6 mm. Cerrada| —— — — —
Ademas, aprieta el tornillo a un par de 0.05 a 0.15 N-m aproximadamente, MHF2-32D2 Abierta e —_— —_— _—
0a0.05 a 0.10 N-m aproximadamente para D-MOUIA(V). : Cerrada] ——

/A Precaucion

Si se utiliza un detector magné-
tico en el lado de la placa de

montaje, el detector sobresal- g “Run off*
[T
|

2 mm o mas

dra de la cara

terminal como se muestra I
en la figura de la derecha. Dis 180
pén de un espacio adicional s 9
(«run-off») de 2 mm o mas en o ol
la placa de montaje. )
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Serie MHF2
Ejecucion especial

i -X4
-X5
-X50
B -X53
-X63
@A -X79

-X79A

H -x810

El -x83

Resistente al calor (-10 @ 100 °C) -+ p. 31
Junta de goma fluorada - p. 31
SN AMAN oo p. 31
Junta de caucho de etileno-propileno (EPDM) ----ooeeeeeeees p. 32
Grasa fluorada e p. 32

Grasa para maquinas de procesamiento de alimentos:

Grasa fluorada e p. 32
Grasa para maquinas de procesamiento de alimentos:

Grasa compleja con base de jabdn de aluminio -« p. 33
Tratamiento anticorrosion del dedo e p. 33

-X81A (Tratamiento especial en cromado negro Unicamente en el dedo.)
-X81B (Tratamiento especial en cromado negro en el dedo y la guia.)
Con posicion regulable de apertura/cierre de los dedos - p. 34

M -X7050 Modelo compatible con sensor de posicion del actuador - p. 37

Made to

Order
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Serie MHF2

Bl Resistente al calor (-10 a 100 °C)

Simbolo

El material de sellado y la grasa han sido modificados para que se pueda usar el producto a temperaturas entre —10 hasta 100 °C.

Forma de pedido
| Referencia estandar

|- x4

Resistente al calor—l_
Especificaciones

+ Esta version lleva el iman de deteccién integrado, pero si se monta un detector
magnético, la temperatura de trabajo del conjunto sera de entre -10 a 60 °C.
+ Para lubricacion, se recomienda la grasa especial GR-F.

Piezas de repuesto: Juego de juntas

Rango de temperatura ambiente -10°C a 100 °C (sin congelacion)

Ref. del juego de juntas

Material de sellado Goma fluorada
Grasa Grasa resistente a altas temperaturas (GR-F)

MHFOO-PS-X4
(MHF8-PS-2-X4 para el modelo MHF2-8D2-X4)

Caracteristicas técnicas distintas a

. ’ . Iguales que las del modelo estandar
las anteriores y dimensiones

/A Advertencia
Precauciones

Evita el uso de cigarrillos después de manipular cilindros de esta version.
La grasa usada con juntas de EPDM puede generar gases perjudiciales
en contacto con cigarrillos o similares.

E Junta de goma fluorada

Forma de pedido

| Referencia estandar |- X5
Junta de goma fluorada—l_

Especificaciones

‘ Material de sellado ‘

Goma fluorada

Caracteristicas técnicas distintas a

: . . Iguales que las del modelo estandar
las anteriores y dimensiones

B Sin iman

Forma de pedido
| Referencia estandar

|- x50

Sin iménl

31

*

Introduce el diametro del cilindro en (1] en la referencia del juego de juntas.
Consulta la lista de repuestos en las paginas 11y 12.

El juego de juntas no incluye un tubo de grasa. Pidelo por separado.

Ref. tubo de grasa: GR-F-005 (5 g)

*

Simbolo

% Confirma con SMC que este producto es adecuado para el tipo de producto
quimico y la temperatura de trabajo que vayas a utilizar.

* Dado que el iman de tipo estandar esta integrado, contacta con SMC para
conocer la adaptabilidad del producto al entorno de trabajo.

Simbolo

Especificaciones

‘ Iman ‘

Ninguno ‘

Caracteristicas técnicas distintas

- h - Iguales que las del modelo estandar
a las anteriores y dimensiones




Ejecucion especial Serie MHF2

Simbolo

n Junta de caucho de etileno-propileno (EPDM)

Se ha sustituido el material de la junta por etileno-propileno (EPDM) y la grasa por grasa fluorada.

Forma de pedido
| Referencia estandar |- X53

Junta de caucho de etileno-propileno (EPDM)l

+ Para lubricacion, se recomienda la grasa especial GR-F.
Ref. tubo de grasa: GR-F-005 (5 g)

Especificaciones A\ Advertencia
Material de sellado Caucho de etileno-propileno (EPDM) Precauciones
Grasa Grasa fluorada (GR-F) Evita el uso de cigarrillos después de manipular cilindros de esta version.

Caracteristicas técnicas distintas

. N - Iguales que las del modelo estandar
a las anteriores y dimensiones

B Grasa fluorada

Forma de pedido
| Referencia estandar |— X63

Grasa quoradal

A\ Advertencia
Precauciones

La grasa usada con juntas de EPDM puede generar gases perjudiciales
en contacto con cigarrillos o similares.

Simbolo
+ Para lubricacién, se recomienda la grasa especial GR-F.
Ref. tubo de grasa: GR-F-005 (5 g)
Especificaciones
‘ Grasa ‘ Grasa fluorada (GR-F)

Evita el uso de cigarrillos después de manipular cilindros de esta version.
La grasa usada con juntas de EPDM puede generar gases perjudiciales
en contacto con cigarrillos o similares.

Caracteristicas técnicas distintas a

: . . Iguales que las del modelo estandar
las anteriores y dimensiones

Simbolo

E Grasa para equipo de procesamiento de alimentos, grasa fluorada

Usa grasa para maquinas de procesamiento de alimentos (certificacion NSF-H1 / grasa fluorada).

Forma de pedido
| Referencia estandar |— X79

Grasa para maquinas de procesamiento de alimentos l
Grasa fluorada

A\ Advertencia
Precauciones

Evita el uso de cigarrillos después de manipular cilindros de esta version.
La grasa usada con juntas de EPDM puede generar gases perjudiciales
en contacto con cigarrillos o similares.

/\ Precaucion

No uses pinzas neumaticas en un entorno con alimentos.
<No instalable>

Zona con alimentos Los alimentos pueden entrar en conectado directo con
las pinzas neumaticas, por lo que se tratan como

productos alimenticios.
<Instalable>

Zona con salpicaduras  Los alimentos pueden entrar en conectado directo con las pinzas
neumaticas, pero no se tratan como productos alimenticios.
Zona sin alimentos Las pinzas neumaticas no estan en contacto directo con alimentos.

+ Para lubricacién, se recomienda la grasa especial GR-H.
Ref. tubo de grasa: GR-H-010 (10 g)

Especificaciones

Grasa para maquinas de procesamiento de alimentos

Grasa (certificacién NSF-H1) / Grasa fluorada

Caracteristicas técnicas distintas

. ) - Iguales que las del modelo estandar
a las anteriores y dimensiones

+ Si la grasa fluorada no es compatible con el entorno de trabajo, usa «-X79A».

Zona con alimentos
No instalable

Zona con salpicaduras —]
Ingtalable () —

Zona sin alimentos
Instalable
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Serie MHF2

Simbolo

Grasa para maquinas de procesamiento de alimentos: Grasa compleja con base de jabon de aluminio . £°JA

Usa grasa para maquinas de procesamiento de alimentos (certificacion NSF-H1).

H # Para lubricacion, se recomienda la grasa especial GR-R.
Forma de pedldo Ref. tubo de grasa: GR-R-010 (10 g)
| Referencia estandar |— X79A

Especificaciones

Grasa para maquinas de procesamiento de alimentos:l

L . o, Grasa para maquinas de procesamiento de alimentos (certificacion
Grasa con base de jab6n con complejo de aluminio Grasa L ) "
NSF-H1) / Grasa con base de jabon con complejo de aluminio
= 7 Caracteristicas técnicas distintas .
A Precauc|on a las anteriores y dimensiones Iguales que las del modelo estandar
No uses pinzas neumaticas en un entorno con alimentos.
<No instalable> Zona con alimentos
. . No instalable
Zona con alimentos Los alimentos pueden entrar en ‘
. ) Zona con salpicaduras — 7
conectado directo con las pinzas Instalable 0 —" 0 —l

neumaticas, por lo que se tratan
como productos alimenticios.
<Instalable>
Zona con salpicaduras  Los alimentos pueden entrar en conectado directo con las pinzas
neumaticas, pero no se tratan como productos alimenticios.

Zona sin alimentos Las pinzas neumaticas no estan en contacto directo con alimentos. Z°”ﬁ:;?af;il;’l‘§”t°s
Simbolo
E Tratamiento anticorrosion del dedo -X81[]

® Tratamiento especial en cromado negro
® E| dedo y la guia usan acero inoxidable martensitico. Si se requieren medidas anticorrosion superiores al uso de acero inoxidable martensitico,
usa estas series.

Forma de pedido Especificaciones
| Referencia estandar |_ X81A ‘ Tratamiento ‘ Tratamiento especial en cromado negro
Caracteristicas técnicas distintas .
Tratamiento anticorrosion del dedol alas anteriores y dimensiones lguales que las del modelo estandar

| Referencia estandar |— X81B

Tratamiento anticorrosion del dedo y guial
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Ejecucion especial Serie MHF 2

ﬂ Con posicion regulable de apertura/cierre de los dedos

eLa carrera se puede ajustar para adaptarse a la pieza
*3 tipos de ajustes de carrera para apertura/cierre de los dedos (Modelo de posicion regulable de apertura/cierre de los dedos, Modelo de
posicién regulable de apertura de los dedos, Modelo de posicion regulable de cierre de los dedos)

MDiversas carreras
e 3 tipos de carreras y 2 tipos de ajustes de carrera estandarizados para el ajuste fino

Simbolo

Diametro Carrera corta Carrera intermedia Carrera larga
[mm] | Carrera completa \ Ancho regulable de carrera | Carrera completa \ Ancho regulable de carrera | Carrera completa \ Ancho regulable de carrera
Regulador corto Regulador corto Regulador corto
4 mm 6 mm 2 mm
08
Regulador largo Regulador largo Regulador largo
8 mm 10 mm 22 mm
Regulador corto Regulador corto Regulador corto
8 mm 8 mm 18 mm
12
Regulador largo Regulador largo Regulador largo
12 mm 14 mm 28 mm
Regulador corto Regulador corto Regulador corto
10 mm 8 mm 16 mm
D16
Regulador largo Regulador largo Regulador largo
4 mm 8 mm 36 mm
Regulador corto Regulador corto Regulador corto
8 mm 10 mm 20 mm
020
Regulador largo Regulador largo Regulador largo
8 mm 20 mm 40 mm

Forma de pedido

Referencia estandar

- X83

Ancho regulable de carrera
1 Regulador corto
2 Regulador largo

Lado de ajuste de carrera
A Ambos lados
B |Lado de apertura
C | Lado de cierre

O
2

» Con posicion regulable de apertura/cierre de los dedos
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Serie MHF2

ﬂ Con posicion regulable de apertura/cierre de los dedos

Especificaciones

Simbolo

Ancho regulable de carrera de los dedos para posicion de apertura/cierre [mm]
Anch A: Modelo de posicion regulable | B: Modelo de posicion regulable [C: Modelo de posicion regulable;
Carrera neno | ge apertura/cierre de los dedos de apertura de los dedos de cierre de los dedos
Modelo regulable
completa | 4o carmera Ancho regulable de carrera | Ancho regulable de carrera | Ancho regulable de carrera
Posicion de cierre [Posicion de apertural ~ para posicion de apertura para posicion de cierre

Regulador corto (-X83[11 4 Oa4 4a8 4a8 Oa4

MHF2-8DC] 9 ( ) 8
Regulador largo (-X83[12) 8 0a8 0a8 0a8 0a8
Regulador corto (-X83[11) 6 0aé6 10a16 10a16 0aéb

- 16
MHF2-8D1L] Regulador largo (-X83[12) 10 0ai0 6a16 6a16 0ai0
Regulador corto (-X83[11 12 Oai2 20a 32 20a 32 Oai2

MHF2-8D20] 9 ( ) 32
Regulador largo (-X83[12) 22 0a22 10a32 10a32 0a22
Regulador corto (-X83[11) 8 0a8 4a12 4a12 0a8

- 12
il O Regulador largo (-X83[12) 12 0ai2 0ai2 0ail2 0ai2
Regulador corto (-X83[11) 8 Oas8 16a24 16a24 Oas8

MHF2-12D1(] 24
Regulador largo (-X83[12) 14 Oail4 10a24 10a24 Oail4
Regulador corto (-X83[11) 18 0ai8 30a48 30 a 48 0ai8

- 48
ALl Regulador largo (-X83[12) 28 0aZ28 20a48 20a 48 0aZ28
Regulador corto (-X83[11 10 0ai10 6ai16 6a16 0ai10

MHF2-16D0] g ( ) 16
Regulador largo (-X83[12) 14 Oa1l4 2a16 2a16 0Oal4
Regulador corto (-X83[11) 8 0as8 24 232 24 a32 0a8

- 32
MHF2-16D10] Regulador largo (-X83[12) 18 0ai8 14a32 14 a32 0ai8
Regulador corto (-X83[11) 16 0a1i16 48 a 64 48 a 64 0ai16

MHF2-16D2[] 64
6 Regulador largo (-X83[12) 36 0a36 28 a 64 28a64 0a36
Regulador corto (-X83[11) 8 0as8 12a20 12a20 0as8

H 20
laletr O Regulador largo (-X83[12) 18 0ai8 2a20 2a20 0ai8
Regulador corto (-X83[1) 10 0ai0 30 a 40 30 a 40 0ai0

MHF2-20D1[] 40
o Regulador largo (-X83[12) 20 0a20 20a40 20 a 40 0a20
Regulador corto (-X83[1) 20 0aZ20 60 a 80 60 a 80 0aZ20

- 80
ALl et Regulador largo (-X83[12) 40 0a40 40 a 80 40 a 80 0a40

# Las especificaciones y los detalles diferentes de los mostrados son los mismos que los del modelo estandar.

Forma de regulacion de la carrera de los dedos

Tras regular la rosca de ajuste del ancho de apertura/

cierre, aprieta la tuerca para fijarla.

Par de apriete de la tuerca

Ref. Tamanfo de rosca | Par de apriete [N-m]
hF2 160 Axes T | 10

35

/A Advertencia

1. Ajusta el tornillo de regulacion de carrera dentro del
rango de ancho regulable.

Si el ajuste supera el valor maximo de regulacion del tornillo,
este podria salirse y provocar lesiones o dafos al equipo/

2. No ajustes la carrera mientras se aplica presion de aire
en el lado del tornillo de regulacion.

Si se aplica presién de aire en el lado del tornillo de
regulacion, este podria salirse en algunos estados de
regulacion. Cuando apliques presién, asegurese de que el
tornillo de regulacion esta suficientemente apretado.

dispositivos.



Ejecucion especial Serie MHF2

Simbolo
E Con posicion regulable de apertura/cierre de los dedos
Dimensiones (Las siguientes dimensiones son iguales a las del modelo estandar.)
Modelo de posicion regulable de apertura/cierre de los dedos: MHF2-[_- %ggﬁ;
i G
§ § (para ajuste de la posicidn de cierre)
= 3
| 3
sz T® @ e T
© o S Olilin— v
[ o & G
Micarrera complete) (0ara gjuste de la posicion de apertura)
(E) D(Max.) P
o
Ancho regulable |
) p——
O Rom ’
| I | I
V11 (Ancho regulable de carrera para posicion de cierre)
V12 (Ancho regulable de carrera para posicion de apertura)
. X83B1 - . X83C1
Modelo de posicidn regulable de apertura de los dedos /MHFZ'D'X83B2 Modelo de posicion regulable de cierre de los dedos /MH F2'D'X83C2
P X
Ny g
I s :
L [ g (para ajuste de la posicion de cierre)
‘ | 1 o ® N
i @ \ ! SEE @ o]
i\l T 3 % o ‘@ﬂ 5 o s i
& 2| 10 -4 5 &1 5 10 S
’@%&m 5 & Ty 5ol 5 5
Y £ © y £ © © | L
' § IV (carrera completa) G M T
_é (para ajuste de la posicion de apertura)
B E) D € D(Max) .
E |F. | Ancho /\"
] Ancho regulable regulable
o f,ﬂ&:
: — s 11 ¢
> o i

M2 (Ancho regulable de carrera para posicion de apertura) (Ancho reguiabe de crrera paa posicién de ciere)

Dimensiones (EI'O0in en la siguiente tabla indica el simbolo del lado de regulacion de carrera (A: Modelo de posicion regulable de apertura/

cierre de los dedos, B: Modelo de posiciéon regulable de apertura de los dedos, o C: Modelo de posicién regulable de cierre de los dedos).) [mm]
Modelo A:Mode\odmslcio’nregu\ab\edeapenwalc'i\e,rlrezdelosdedos B:Modelo;:;[:osicidn!egu\abledeapemﬁd;\osdedas C:Mode\omosicidnregu\ab\edederlrcldze\osdedos D|E)|F G HirlaolklLimle
MHF2800 (S5t oas | 045 | = | oas | 04 — i % @
MHF2-8D10 [XBo-1( 028 . 10a1s = 10al6 | gab =10 48| 68|mex07)158) 592 | 7 45/ 16|18
MHF2:8020) |65y —0a0s |08 | = | t0ass | 0az | =15 72 %2
MHF21200) |65 oats | oate | = oais | oatz =14 % 12|
MHF2-12D10) XSS 1} 0a8 | 18224 = 16a2s oad =120 68| s2|Msx08l20 | 77|25 8 54| 24|23
MHF2-12020) |55 —0a06 | o0 ds | = | s0ads | 0azs | = 25" s
e e e e Il B
MHF2-16D10] :iggg; 82?8 fj:gg = fizgg 82?8 = ]g 94102( N6x1 |26 |106|3 |10 |7.4)32 |24
MHF2-16020 | 53635 —0a 56 | 20a6i | = | ooaei | 0ass | = [20]'2 o4
MHF2-2000 | 53655104 15| sa20 | = | 220 | 0ats | = 28] ® 2
MHF2-20D10] :;ggg; 82;8 gggjg = gggjg 8:;8 = ;g 114/132|MBx15/33 (13 |4 | 1299|403
w20 | XESO1 0420 [ ensto |~ | eoam | sz |- [zl o
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Serie MHF2

m Modelo compatible con sensor de posicion del actuador

® Deteccion de la posicidn de la carrera mediante una sefal analégica.

® Repetitividad: 0.1 mm

® Posibilidad de montaje directo.
® Salida analdgica, Salida digital

Sensores de posicion del actuador aplicables

(Longitud de carrera completa detectable)

Diametro
carrera 08 012 016 020
Carrera corta No disponible D-MP025[] D-MP025[] D-MP025[]
Carrera intermedia D-MP025] D-MP025[] D-MP025[] D-MP025[]
Carrera larga D-MP025] D-MPO050C] D-MP050C] D-MP050C]

Simbolo

Sensor de posicion del actuador

Caracteristicas técnicas: Iguales que las del modelo estandar

Forma de pedido

MHF2 - 0000

+ No se puede utilizar la carrera corta para @ 8 porque la dimensién de montaje es demasiado pequefa.
* No se incluye el sensor de posicién del actuador con el producto. Debe pedirse de forma separada.

= X7050

lModelo compatible con sensor de posicion del actuador

Consulta la referencia del modelo estandar en la pagina 9.

* No se pueden usar detectores magnéticos de la serie D-M9.

37
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Ejecucion especial Serie MHF 2

m Modelo compatible con sensor de posicion del actuador

Posicion de montaje del sensor de posicion del actuador (Guia)

Simbolo

Es una recomendacion para la posicién de montaje cuando se detecta la longitud de carrera completa.
= Ajusta el sensor después de confirmar que las condiciones de trabajo se encuentran en el ajuste real.

o0[¢eP

(%]

— =]

204

L =

Cuando el sensor esta

montado hacia arriba

(B)

Anchura del cuerpo

(B)

24 ©
L S

9,

Cuando el sensor esta

montado hacia abajo

(B)

Anchura del cuerpo

(B)

[k

&

©,

©)

Q)

.

J,

Placa de identificacion o superficie de conexién R

Placa de identificacion o superficie de conexion R

©)

204

C T

T TF

Posicion de montaje del sensor de posicion del actuador (Guia)

Modelo A (B) (©) D Sensor de posicion del actuador aplicable

MHF2-8D1(R)-X7050 55a75 (15) (8.5) Oa1
MHF2-8D2(R)-X7050 26.5a31.5 (15) (8.5) 0a35

D-MP0250]
MHF2-12D(R)-X7050 6a11.5 (15) ®) 0a4
MHF2-12D1(R)-X7050 19.5a27.5 (15) 8) 0a6.5
MHF2-12D2(R)-X7050 24 a39 (15) (8) Oai4 D-MP050C]
MHF2-16D(R)-X7050 19a315 (14) @) 0ail

D-MP025[]
MHF2-16D1(R)-X7050 36a44.5 (14) @) 0a13.5
MHF2-16D2(R)-X7050 56 a 71 (14) (7) 55a20.5 D-MP050C]
MHF2-20D(R)-X7050 31a43 (14) (5.5) 1a13 DMP025L]
MHF2-20D1(R)-X7050 54 a 56 (14) (5.5) 155a17.5
MHF2-20D2(R)-X7050 80 a 87 (14) (5.5) 22229 D-MP0500]

= La [J en la referencia del sensor de posicién del actuador aplicable indica el tipo de cable. Para obtener mas detalles consulta el sensor de posicion del
actuador en el catalogo Web.

Para el modelo de conexionado lateral

En el modelo de conexionado lateral, si el sensor se monta en la misma superficie que el conexionado, se produciran
interferencias entre el sensor y el racor y el regulador de caudal, dando como resultado un uso restringido.

Modelo

Sensor: Hacia arriba

Sensor: Hacia abajo

MHF2-8D1R-X7050

Cuando el sensor esta montado hacia arriba

MHF2-8D2R-X7050

MHF2-12DR-X7050

MHF2-12D1R-X7050

MHF2-12D2R-X7050

MHF2-16DR-X7050

MHF2-16D1R-X7050

MHF2-16D2R-X7050

MHF2-20DR-X7050

MHF2-20D1R-X7050

MHF2-20D2R-X7050

OlO|0|x |x |x|x |x|[x|x]|x

O|O|0|O|0|O|0|O|0|0|0

olee

o

]
u
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Serie MHF2

Al

Precauciones especificas del producto

Lee detenidamente las siguientes instrucciones antes de usar los productos. Consulta las
normas de seguridad en la contraportada. Para mas detalles sobre las precauciones de la

pinza neumatica y del detector magnético, consulta las «Precauciones en el manejo de
productos SMC» y el «<Manual de funcionamiento» en la web de SMC: https:/www.smc.eu

] Manipulacion \

| Entorno de trabajo

/A Precaucion

Coémo localizar el dedo y el adaptador

@ Posicionamiento en la direccion de apertura/cierre del dedo
Coloca el dedo y el adaptador insertando el pasador del dedo
en el orificio de insercion del pasador del dedo.
Dispon de las siguientes dimensiones de orificio de insercion
de pasador: dimensién de encaje C basada en el eje para la
direccion de apertura/cierre; orificio ranurado con alivio B para
la direccion transversal.

@ Posicionamiento en la direccion transversal del dedo
Realiza el posicionamiento desde el plano de referencia del
dedo y el lado A del adaptador.

Direccion de
apertura/cierre

& G‘Et
& 4]

X

Direccidn transversal
Accesorio

Se usa la guia de trayectoria finita en la parte del
dedo del actuador. Con ella, cuando existe una
inercia causada por los movimientos o la rotacion al
actuador, la bola de acero se movera hacia un lado y
esto causara una gran resistencia y reducira la
exactitud. Cuando hay inercias causadas por
movimientos o rotaciones al actuador, utiliza el dedo
para la carrera completa.

Sobre todo en los modelos de carrera larga, la precisién de los
dedos puede verse reducida.

39
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/A Precaucion

Ten cuidado con la capacidad anticorrosion de la seccion
de la guia lineal.

Se usa acero inoxidable martensitico para los dedos de los
productos con diametros @ 8 a @ 20 y para los railes guia de
todos los diametros. (No obstante, se usa acero al cromo
extraduro para los dedos de los productos con diametros @ 25y
@ 32.) Ten en cuenta que la capacidad anticorrosion de este nivel
es inferior a la del acero inoxidable austenitico. En particular, se
puede generar 6xido en entornos en los que las gotas de agua se
puedan adherir debido a la condensacion, etc.

SvVC



Historial de revision

Edicién B - Se ha afiadido un modelo compatible con sensor zY
de posicion del actuador.
Edicion C - Se han afadido los diametros @ 25y @ 32.

- El nimero de paginas se ha incrementado de 40 a 44.
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