Pince a ouverture angulaire 180°

Modeéle a came Modeéle a pignon crémaillere

série MHY2/MHW2

—
0.1 to 0.6 MP
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Le modéle a came existe maintenant en standard!
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Pince a ouverture angulaire 180°

Modele a came Modéle a pignon crémaillere

seérie MHY2/MHW2

seérie MHY/modele a came

Compacité et

légeéreté
Longtsur totale
Couple de mm
Modéle Alésage serrage g: Masse
mm g
(Nm) L
MHY2-10D 10 0.16 71 70 U U
MHY2-16D 16 0.54 84 150 '$’ \
MHY2-20D 20 1.10 106 320 { & - ? = E
MHY2-25D 25 2.28 131 560 ﬂé
+A une pression de 0.5MPa

4 positions de

Positionnement précis de montage

= montage du
. 2 . B ;
Diametre de centrage et pions de centrage = lﬁ détecteur
- S
Doigts en acier inox
Bonne résistance aux environnements agressifs & en standard.

Jeu faible, évite aux impuretés de pénétrer [

©
dans la pince. I ) @

U U
CXIE=
N® N

Modeéle

(&

Assemblage

| Alésage (mm)

10 16 20 25 32 40 50

Modele a came

Série MHY

Bridage de la piéce

Modele a pignon
crémaillére
Série MHW
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Pince a ouverture angulaire a 180° Série MHY2/MHW2

Serie MHW/Modeéle a pignon crémaillére

La conception d'un joint unique permet une longueur totale plus courte

(PAT.PEND)

et un effort de maintien constant lors de I'ouverture/fermeture des doigts.

Longueur totale|
Lmm
Modele Alésage Couple de Masse
mm maintien o
(Nm) |
MHW2-20D 20 0.30 68 300
MHW2-25D 25 0.73 78 510
MHW2-32D 32 1.61 93.5 905
MHW2-40D 40 3.70 117.5 2135
MHW2-50D 50 8.27 154 5100

4 positions de

montage
du détecteur

Liaison mécanique
robuste.

La liaison mécanique entre les axes
et les doigts est réalisée par des
clavettes largement dimensionnées.

Détecteurs compatibles ‘

Détecteur statique

D- M9/M9 O W modeéle
{ Résistant a I'eau

Modéle D-M9BA

Détecteur statique
Modéle D-Y5/Y6

| Modele D-Y7
Résistant a I'eau
Modele D-Y7BA

INDEX

P. 5-248

P. 5-256

*A une pression de 0.5MPa

Modeéle a 2 doigts disponible.

Modele doigts a tenon

Modele doigts plats

Construction étanche

Les joints protegent les pinces des milieux
eXposés aux poussieres.

Guidages en standard.
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Sélection

( Conditions )

Confirmation'dg — anfirmatic_)n du
I'effort de maintien point de prise
LCLICRE Confirmation de I'effort de maintien

>< Calcul de la force requise

[ rocécure3)

Confirmation du

moment d'inertie

)—»@Iodéle sélectionné suivant tableau de sélectionl

MHY2-16D
Exemple’ Masse : 0,05 Kg #’ Guide de sélection suivant |a masse |—]- 25 PreLsioL 0 L Mrja
de la piéce Z 20|gs5 ’ T
¢ Le choix du modele correct de la pince dépend =1 .
de la masse de I'objet, de sa forme et du 2 15 0.4 \ \
coefficient de frottement avec les doigts. -% 13 15— \Ql\
Il est recommandé de choisir un modéle de € 10 0.3 N B
pince développant un effort de maintien 3 0.2 ) N
10 & 20 fois supérieur a la masse de I'objet. g 5 ) \\\\ 1
* Si des accélérations, des décélérations fortes E 0.1 ~1—- /!
ou des blocages de mouvement sont possibles . \f‘\ [
durant le transport, prévoir une réserve de 050 30 40 50 60 70
sécurité supplémentaire.
Exemple de calcul avec 20 fois la masse de la Bras de levier (mm)
piece : b
Effort requis = 0,05 Kgf x 20 x 9,8 m/s* = 10 N * Pour une pince MHY2-16D, la force |
R R ] de maintien est de 13 N avec un bras
’ Point de prise L = 35 mm | B o levier (L=35 mm) et avec une B
pression de 0,6 MPa. ]
* La force de maintien est égale a 26 fois|—
’ Pression d'alimentation : 0,6 MPa ‘ le poids de la piece ( > 20 fois comme
I spécifié dans la procédure). |
Effort de maintien effectif MHY2-10D VHY D J |
Séries MHY2 double effet Y2-10 Y2-20D
o, . ‘ ‘ Pression 0,6 MPa [
* La force indiquée dans les tableaux représente Pression 0,6 MPa N "
une force avec les doigts de préhension en = 8—0.5 = 40 B
contact avec la piéce (F : effort sur un doigt). b= o4 =1 0.5 \\\
% 6 =N \\\ % 30— 0.4 5
£ £
g . 0.3 \\ E L os \\\ N
(0] [0}
s * @ 0.2 2 0.2 R gy
g \\\> g 1 \\\\\ N
N R . o S 293 — —— w10 01— ) S R
+ + + + I e I —— 1 L
0 20 30 40 50 60 o ““80 40 50 60 70 80
H Bras de levier L (mm) Bras de levier L (mm) |
Fl |F [9} 2
MHY2-16D MHY2-25D | ‘
35 \ \ ‘ 100 T ‘ ™
Pression 0,6 MPa
1N = 0,102 kgf 30 Pression 0,6 MPa \
1 MPa = 10,2 kgf/cmz = 0.5 = 8005
) z 25 AN = \
Prise externe o 0.4 \\\\ S sl 04 \
g NN g N
£ 03 £ 0.3 \
g 15 \ 3 40 L
o 0.2 o~ 2 0.2 N~~~
© 10 S N e gy
5] M~ —1 S — — I
- 0.1 ———7 L 20
5 0.1 I S Ry g
\\\.‘_ \\ —
0 20 30 40 50 60 79 0 30 40 50 60 70 80 90 /
Bras de levier L (mm) Bras de levier L (mm) i

O
:

d'excentratior
d'alimentatior
prise.

* Quand la pié
H, la durée d



Pince a ouverture angulaire a 180° Série MHYZ/MHW2

) MHW2-32D MHW2-50D
[ T T ] 100 LT 300 ]
Pression 0.7MPa Pression 0.7MPa Pression 0.7MPa
= ~.250 N\
Z 80 0.6 z 06 N
| ~ .
\ 8 0.5 §200 o \\\\
WY 5 Mol N 150 0.4 AN
0.4 \ Lo, J
NN 5 40 AN &‘ £ 03‘\\\§
\\ \\\ £ 0':\; \Q \é\ 2100 = \\ \\\\
|
~N \\\\\ S 20 0.2 \ \\\\\ E 0.2 \\\§§§§\
I S i N o 50 SSS==—
20 40 60 80 0 20 40 60 80 100 120 0 40 80 120 160 200
Point de préhension L (mm) Point de préhension L (mm) Point de préhension L (mm)
) MHW2-40D
T ——
Pression 0.7MPa 140 oo Pression 0.7MPa
2120 —|
. 0.5
NN 5100 NG
NN €
£ .4 N
\\\ © 80 | N N
R TIRANN
©
\\\>Q§\\ g 40 b.z ~—]
T~ = [ ——
T == 0 20 =
0 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100 120 140 160
Point de préhension L (mm) Point de préhension L (mm)
Confirmation du point de prise
MHY
R z
—~ 50
N
% = 40
T \ MHY2-10D
< MHY2-16D
2 30 \\ MHY2-20D
contre montre la valeur 2 5 | MHY2-25D
. . f [ N \
1 H maximum suivant la pression e &\
Y oA LLI \
' dans laquelle la piece doit étre 10
—
e est prise au dela de cette valeur 0 01 _ 02 03 04 05 06
> vie de la pince sera diminuée. Pression d'alimentation (MPa)
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série MHY2/MHW2
Sélection du modele

Confirmation du moment d'inertie

Confirmez le moment d'inertie pour le mors d'un seul coté.

=] . .
Calculez le moment d'inertie pour A et B séparément comme Piece A Piece B
indiqué dans le tableau ci-contre.
Procédure Formule Exemple

@ vérifiez les conditions
d'utilisation, les dimensions
des mors, etc.

Piece A

c
Piece Be °
f
d

Modéle: MHY2-16D
Temps d'utilisation: 0.15s
a =40 (mm)

b= 7 (mm)

c= 8(mm)

d= 5(mm)

e=10 (mm)

f= 12 (mm)

@ calculez le moment d'inertie
des mors.

z

Piece A
Zi
Calcul de la masse
mi =a X b X ¢ X gravité spécifique

Moment d'inertie autour de I'axe Z1
121 = {mu(a2+ b2)/12) X108
#*

Moment d'inertie autour de l'axe Z
A= lz1 + minz X 10-6 3

&

Piece B
rz
Z2
Calcul de la masse
me=d X e X X gravité spécifique

Moment d'inertie autour de l'axe Z2
2 2 -6
Iz2 = {m(d” + €)/12} x j*u

Moment d'inertie autour de I'axe Z
IB = 1z2 + mear2 x 1076

TOt?E du :’nomem dinertie . it o conversion constante)
=1A+1B

Matiere du mors: alliage d'aluminium
(Gravité spécifique = 2.7)
rn = 37 (mm)
mi = 40X7X8X27X10°
- 0.006(kg) .
lz1 = {0.006 X (40 +7)/12} X 10
- 0.8 X107 (kgm?)
lA = 0.8X10°+0.006 X 37°X10°
- 9.0X 10 *(kgm?)
= 47(mm)
me2 = 5X10X12X27 X107
= 0.002(kg)
|z2 = {0.002 X (52 + 102)/12} X 1078
= 0.02 X 1078 (kgm?)
IB = 0.02 X 10-6+ 0.002 X 472X 10
= 4.4 X 10 (kgm?)
9.0 X107+ 4.4 X 10
= 13.4 X 107=0.13 X 107 (kgm?)

(3) Déterminez le moment admissible
d'inertie a partir du graphique.

MHY2-16D
3.0
. 25
3 /
= 20
5 /
> 1.5 /
2 /
§o9' 0= 7(
F) |
; 0.5 y i
: B
g 0 01 02 03 04 05
Temps de prise (s/90°)

Le moment d'inertie doit étre de

0.9 X 10" (kgm?) selon le temps

de prise (0.15s) a partir du graphique
de gauche.

(@) Confirmez que le moment d'inertie
d'un mors ne dépasse pas les
limites admissibles.

Moment d'inertie des mors<
Moment d'inertie admissible

0.13 X 10-4 (kgmz) < 0.9 X 104 (kgmz)
Le modéle MHY2-16D peut étre utilisé.
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Pince a ouverture angulaire a 180° Série MHYZ/MHWZ

Symbole

Symbole Définition Unité Symbole| Définition Unité
Z Axe de rotation du doigt — IA | Moment d'inertie autour de l'axe Z de la piéce A du mors kgm?
Z1 | Axesurle centre de la piece A du mors et paralléle & Z — 1B Moment d'inertie autour de I'axe Z de la piece B du mors kgm?
Z2 | Axesurle centre de la piece B du mors et paralléle a Z — m1 | Masse de la piéce A du mors kg
| Total du moment d'inertie pour le mors kgm? m2 | Masse de la piéce B du mors kg
Iz1 | Moment d'inertie autour de I'axe Z1 de la piéce A du mors kgm? r1 Distance entre I'axe Z et Z1 mm
I1z2 | Moment d'inertie autour de I'axe Z2 de la piéce B du mors kgm? r2 Distance entre les axes Z et Z2 mm

Moment d'inertie admissible des doigts de préhension

MHY2-10D . MHW2-20D MHW2-50D
1.2 | 6 600
10 e S g 50
k4 |2 2
% 0.8 : TD 4 4 B 400 /
3 0.6 / X 3 // X 300
2 / LR, A £ 500
T 0.4 ' T h=
] / ! 9] / < /
£ ! £ £
202 A rl 2o 100 v
5 | | & —~ 5
§ | 5 2 §
s 0 0.1 0.2 0.3 04 05 : s 0 0.1 0.2 0.3 = 0 0.2 0.4 0.6 0.8 1.0 1.2
Temps de réponse (s/90°) | Temps de réponse (s/90°) Temps de réponse (s/90°)
MHY2-16D . MHW2-25D
3.0 | 20
& 25 N
£ vl e /
2 2.0 / |2 * /
T - i 1 /
o | o
X 15 bl X 10
) / | o /
£ 1.0 =
£ / | £ 5
T 0.5 1 ©
g /’ | oz .
2 e L
§ 0 0.1 0.2 0.3 04 05 | § 0 0.2 0.3 0.4 0.5
Temps de réponse (s/90°) ' Temps de réponse (s/90°)
MHY2-20D . MHW2-32D
6 / 50
& 5 . /
! 4
£ / | E% /
el i
TQ / L | @30
X 3 IS
Q@ D | @2
h= 2 ! h=
2 b2
I | T 10 ~
4 15|
£ I IS Y
§ 0 0.2 0.4 0.6 0.8 | § 0 0.2 0.3 0.4 0.5 0.6
Temps de réponse (s/90°) | Temps de réponse (s/90°)
MHY2-25D . MHW2-40D
20 200
< e
é, 15 / §,150 f
N ' b
2 =
x 10 r| %100
) / I /
é 5 / i é 50
° r o
i LA 18 L
§ 0 0.2 0.4 0.6 0.8 1.0 3 § 0 0.2 0.4 0.6 0.8 1.0
Temps de réponse (s/90°) 1 Temps de réponse (s/90°)

%2 S\MC 5-247



Pince a ouverture
angulaire de 180°
Modéle a came

Pour passer commande

Série MHY2

210, 216, 920, 525

MHY 2—16/ D

2 |—|M9NL

S

Nombre de doigts

7 Joooigs]

Alésage ®
10 10mm
16 16mm
20 20mm
25 25mm
Type ¢

[0 ool

Ces détecteurs ont été remplacés.
Veuillez contacter SMC ou
connectez-vous sur www.smcworld.com

MON= MON  MONVes MONV
MOR= MOP  M9P\es MOPV
MOB=M9B  M9BVe M9BV

Détecteurs compatibles

Nombre de détecteurs

2

S

1

o Détection magnétique

l = [Sans détecteurmagnétique‘

=Sélectionnez un détecteur compatible dans le
tableau ci-dessous.

® Types de doigts

- Trou taraudé en standard

2: Trous traversants dans le

sens du mouvement.

. ) Tension Symbole Longueur de cable (m)|
Type For)c_t|on Qonngxmn LED Sortie d'alimentation  [Connexion électrique 0.5 3 g
spéciale électrique .
CC CA Perp. Axiale =) (L)
3 fils
MONV MON [
(NPN) 5v ®
— . 12v
3 fils
(PNP) M9PV  (M9P ] ()
8 i 12V i
Dete.cteur Fil noyé Avec 2 fils o4y N M9BV M9B o ([ ] Relais
statique 3 fils API
. Dogblg (NPN) iy MONWV [MONW o ([ J
visualisation 12V
3 fils ]
(PNP) MO9PWV |MOPW ( ]
2 fils 12V M9BWV |M9BW (] o

=Longueur de cable: 0.5m-------- — (exemple) MON
<111 EEXRPCRRPEN L (exemple) MONL

Note 1) Reportez-vous aux "Caractéristiques des détecteurs" en p.6-15

5-248
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Pince a ouverture angulaire a 180° Série MHY2

Caractéristiques
Fluide Air
Pression d'utilisation 0.1 2 0.6MPa
Température d'utilisation -102460°C
Répétitivité +0.2mm
Fréquence d'utilisation maxi 60c.p.m
Lubrification Non requise
Type Double effet
Détecteur magnétique (en option) o Détecteur statique (3 fils, 2 fils)

m Note) Reportez-vous en page 6-15 pour plus de détails sur les détecteurs.

Symbole
Double effet Modeéle
< Modale Alésage | Couple de serrage Angle Moeae’

(mm) maxi (Nm) Ouverture [Fermeturd  (g)
MHY2-10D 10 0.16 70
MHY2-16D 16 0.54 o o 150

180 -3

MHY2-20D 20 1.10 320
MHY2-25D 25 2.28 560

Note 1) A une pression de 0.5MPa
Note 2) La masse du détecteur n'est pas comprise

m *Reportez-vous au chapitre "Sélection du modeéle " en p.5-244.
*Reportez-vous en p.5-244 et 5-245 pour plus de détails sur I'effort de maintien
effectif et la distance admissible de porte-a-faux.
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Série MHY2

Construction

Fermé

o 10

299997

TTL LN i diste  dod i

Ouvert

o 16

DREOKERE

19 2 Q2

;@

0 20,0 25

1

1R T

g

SO T & @) 1 S
o s o oo @

Nomenclature Nomenclature

Rep. Désignation Matiere Remarques Rep. Désignation Matiere Remarques

1 |Corps Alliage d'aluminium Anodisé dur ©) Coussinet B Acier

@ |piston 210: acier inox 216 & 25 Plaque d'extrémité Acier inox

216 & 25: alliage d'aluminium Bichromaté ) | Bague élastique Uréthane

(3 |Joint Acier inox Traité haute température 12 Galet cylindrique Roulement a billes

(@ |Doigt Acier inox Traité haute température a3 Galet Acier Nitruré

(5 |Obturateur Résine Aimant Caoutchouc synthétique

(& |Segment porteur Résine (B Circlip de type C Acier Nickelé

@ |Axe Acier inox Nitruré Vis du piston Acier inox

Coussinet A Acier
Piéces de rechange: kit de joints

= Désianati Matia Réf. du jeu

ep. ésignation atiere
P d MHY2-10D MHY2-16D MHY2-20D MHY2-25D

o |
Kit de joints NBR MHY10-PS MHY16-PS MHY20-PS MHY25-PS

@
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Dimensions

Pince a ouverture angulaire a 180° Série MHY2

(mm)
M5
(Orifice ouverture doigts)
T 3]
‘HEK}H (l — O\“ y
J A
A O
2 7 4 X M3
M5 = > (fixation des mors)
(Orifice fermeture doigts)
-0.005
-l 6 —0.025
4 . 4 X M3 prof. 6
2]
A 9
2 X M3, 6 prof. 2-034 NA 5
(Traversants) -, o
\ N
| ]
7 é __ & “—
== —&- Nl 4 2}
H | A e
- - 5 8
| | | o o
: w w g
oo — Y g
i === o - — s
© ‘ 18 g
é} o11H9 @ o
Trou de piétage o 35 ‘§
e Prof. 1.5 ' 3
47.5
Ag‘
i |-l 58 . gw -
15 Position de la rainure de
montage du détecteur
4 N
30
TIT
i ©
A ———+ -
L
NP 3H9 Prof. 3 \ 2 X M3 prof. 4
-l el
& J
Modele a trous traversants 4-034
(Fixation des mors)
6002
3]
N
N AV
- @ oy
%
1 & o D “
2 | | |
£
(%]
]
8
g
% © 5 5
5
2
- - 2 D
+ Ne pas dépasser la limite pour la fixation €
des mors afin d'éviter une interférence entre les mors = D
et le corps.
ZSNC 5-251



Série MHY2

Dimensions (mm)

MHY2-16D

M5

(Orifice ouverture doigts)\
|

11
1 \ o \
A%
o T :
I
4X M3
M5 B 25 . 7 " (fixation des mors)
(Orifice fermeture doigts) _ 806
-1—5 =t
4 X M3 prof. 8 \ |
2 X M4 prof. 8 [
{1{} fixation) 2-045 3‘, y
i / (Traversants) ~ —
' — 1 e 2 e J
! < ) VR i & @ ki ] a
: ' c
5 o @ © 4 B c = o 3
(3] (2] [4Y) o =
: 5
Y s S P 5 \ |
06N y o— & 2
foll X
! 5]
S| \etrne P ~2 -
Prof. 1.5 41 E
Trou de piétage L - - =
_ 55.5 _
12 = =
- > - 69 -
20 Position de la rainure de
montage du détecteur
'd K
Positionnement du trou de piétage 33
| 1
T 1 TIT
A 31
| = w L {, L
| \ '-‘ = 4 & — '(E
fode= Q :
1 [ t \
|| 3H9  Prot.3 \2X Maprot 5
L%
a2 4-5 3.4
Modele a trous traversants s S
(Fixation des mors)
8 Zooes
Y
L
iid FanY
wor
N & sy i
—— ¥ N © | | |
o
g
w
-]
S
&
— & EN =
| | b G ©
g
+ Ne pas dépasser la limite pour la fixation @ @
des mors afin d'éviter une interférence entre les mors E
et le corps. = s
5-252 ZSNC




Pince a ouverture angulaire a 180° Série MHYZ2

(mm)

MHY2-20D

M5

M5

(Orifice des doigts)

[
;
I
Sk
]\.J
Jd

2 X M5 prof. 10

2-95.5

] i & & &
| A 4 ¥ [}
i f f
? a3 L — 1 i T 8
Y 1 £——< o P :
> i 25 =
' 1 \%
Trou de piétage Prof. 1.5 1 e 51 |
Je_ Lz 69 ~
= 26 i 86
2 X M5 prof. 6
% | I -—F
-t 42 L
MHY2-20D2
Modele a trous traversants

AN
(Traversants) 4 ¢
1
P R

Positionnement du trou de piétage

Fan
3

|
$ )
uwy O)J
B a 1 2
1

_4H9 prof. 4

2 X M4

(fixation des mors)
0,005
m‘ _10 -0.025

18

-

_|_

;

Position de la rainure de
montage du détecteur

(Limite pour la fixation des mors™)

4-g4.5

(Fixation des mors)

0

» Ne pas dépasser la limite pour la fixation
des mors afin d'éviter une interférence entre les mors
et le corps.

10 9005
w

[+s] =2} é)‘

& & o L]
o
E
w
[++]
-
Fa g
o @ @ 3
=

5 &

g v
2
E
=

O
:
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Série MHYZ2

Dimensions (mm)

MHY2-25D Ms

(Orifice des doigts) \ Positionnement du trou de piétage

T

|
a

O

|
%

T

4

M5 / 42 |8

(Orifice fermeture doigts) - T e ?H2 prot. 4
4 X M5
10 _— (Taraudage fixation des mors)
- 4 X Mg prof. -0.005
12 g2
et
i ;
2 X M6 prof. 12 2-06.6 ml N
J (Traversants) ai
¢ e
| o 1 |
I -
I ) == 4 o
1V ) f Y S I Q’_‘ df( i *E
- G : : : E
@ I g 1 g
T B g [e] Q | | | Q h=}
1 1§ 1 c
=) T ' %
w Y Y= R
H- i 9% w6 2
al E
. =
{S 226H9 w ) o
Troude /| || Prot. 1.5 = o z
piétage Y - 60 x 3
J8_ - 86 -
-0 | 107 .
Position de la rainure de
montage du détecteur
2 X M6 prof. 10 d

/ &
. ¢ S
1 l 'CW\ - Y"D' ‘F ) 1— ‘F a
> > = '

Q—G" /ﬁ m.li

50

A
Y
oq
\\
(]

MHY2-25D2

4-05.5

Modele a trous traversants (Fixation des mors)
12 o
w
Fai
] N
8 = S
Fan? s ’:
i 2 %4 = pe) E e
3
o
[ =
=]
Fan) §
E T & vy =
o
5
[=]
a
+ Ne pas dépasser la limite pour la fixation %’ @
des mors afin d'éviter une interférence entre les mors 5 @
et le corps. =
5-254 & S\VC



Pince a ouverture angulaire a 180° Série MHY2

Installation du détecteur

Dépassement du détecteur du corps

Insérez le détecteur dans la rainure de montage de la

pince dans le sens des fleches comme indiqué dans le schéma ci-dessous.
Ensuite, une fois la position d'installation réglée, serrez la vis de

blocage du détecteur a I'aide d'un tournevis d'horloger.

Tournevis d'horloger

Vis de fixation du détecteur
M2.5 X 40

Détecteur

Note) Utilisez un tournevis avec un manche de 5 a 6 mm de diamétre pour serrer
la vis de blocage du détecteur. Le couple de serrage est de 0,05 a 0.1Nm.
Veuillez serrer la vis 90° supplémentaires une fois le point dur atteint.

+Reportez-vous en p.2.11-7 pour plus de détails sur "Les détecteurs
statiques/Méthode et exemple de connexion".

Hystérésis du détecteur

Les détecteurs ont une hystérésis comme les microcontacts.
Reportez-vous au tableau ci-dessous pour déterminer la position des
détecteurs.

I Détecteur I
relaché
SRrird|  (OFF) SRS
o | o o
¥ T A4 4
& Y A ———1
1] Hl —
" 1
I |
oo K étecteur actionné (ON
}’Sfe,ésls ( )
Détecteur
actionné (ON) Détecteur

relaché (OFF)

D-MINW(V) D-M9BA

Rty Led rouge|Led verte | Led rouge|Led verte

D-M9B(V)| _ .. - L -

activée activee activée activee

MHY2 | e 2 2 4 2 3
-10D | Dot 4° 4 7° 4° 5°
MHY2 | orics 2 2 4 2 2
-16D | 2095 3° 3° 6° 3° 4°
MHY2 |oreée 2° 2 3° 2 2
-20D | o085, 3 3 5° 3° 3°
MHY2 |2 1° 1° 3 1° 2
-25D |50, 2° 2° 5° 2° 3°

Le dépassement du détecteur est indiqué dans le tableau
ci-dessous. Référez-vous au tableau pour le montage.

Note) Le modéle a double visu et le modéle a connexion perpendiculaire
dépassent dans le sens de I'entrée du cable.

Lorsque le modéle D-M9BA est utilisé

Dépassement maxi du détecteur de I'extrémité du corps (L) Unité: mm

Eiéf. Dépassement
u
détecteur Axiale Perpendiculaire
Réf.
de la pince D-M9N|D-M9B|D-M9BA D-MINW|D-MINV|D-M9IBV|D-MINWV|
o| — — — — — — —
MHY2-10D [ --f------F------|------H------q4------1------b------
0 S 3 8 13 6 1 1 8
o| — — — — — — —
MHY2-16D/ o5 8 13 7 1 1 8
o| — - — - - - —
MHY2-20D = 5 10 4 - - :
o| — — — — — — —
L N ] b e ] e i e B B
g S| — 3 9 3 — — 3
5-255



