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Materiali

Corpo: Lega Alluminio

Stelo: Acciaio
Guarnizioni: NBR

PNEUMATIC GRIPPER
PNEUMATISCHE GREIFER

PINCE PNEUMATIQUE
PINZA NEUMATICA
GARRA PNEUMATICA

Materiales

Matériaux

Corps: alliage d'aluminium anodisé
Tige: alliage d'aluminium anodisé
Joints NBR

Pressioni

Pressures

Druckbereich

Pressions

Presiones

Pressées

Alesaggi
Bores

Durchmesser

Diameétres

Didmetros

Diametros

10-16-20-25 mm

Cuerpo: Aleacién de aluminio anodizado
Eje: Aleacidn de aluminio anodizado
Juntas en NBR

Temperature
jl Temperatures

Temperatur

Températures

Temperaturas

Temperaturas

-10°C
i +60°C

Ripetibilita
J Action tolerance

Wiederholgenauigkeit

Répétitivité

Repetibilidad

Repetibilidade

+0,01 mm

Materiais

Corpo: Liga de aluminio
Haste: Aco
Vedagoes: NBR

Fluidi compatibili
' — Avria (Lubrificazione non necessaria)
L N
Fluids
Air (Lubrication not necessary).

Geeignete Medien
Luft (Schmierung nicht erforderlich).

Fluides compatibles
Air (Lubrification pas nécessaire).

Fluidos compatibles
Aire (Lubrificacién no necesaria).

Fluidos compativeis
Ar (Lubrificagdo ndo necessdria).

Frequenza massima d'esercizio
J Max. Operating frequency

Maximale Betriebsfrequenz

Fréquence d'utilisation maximum

Frecuencia mdxima de ejercicio

Frequéncia mdxima de trabalho

180 c.p.m.
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Gripping Force (5 bar)

Holding moment (effective value)

(]
External
Gripping Force
(N)
10 "
16 34
20 42
25 65

Tabella dei codici di ordinazione
Ordering codes

Bestellschliissel

Code de commande

Tabla de codificacién para pedidos

Tabela de codificagdo para compra

Sensori consigliati

Opening/Closing

angle
Internal both sides
Gripping Force (mm)
(N)
17 4
45 6
66 10
104 14

SERIE

~

0 1 F

. e

Weight
excluding Sensor
()}

39
91
180
3

mm

Doppio Effetto Magnetico 010
Double Acting Magnetic 016
Doppeltwirkend Magnetisch 020
Double Effet Magnétique 025
Doble efecto magnético

Dupla A¢do Magnético

Adattatore per sensore

Sensors recommended Sensor adapter
Empfohlene Sensoren Sensor Adapter
Capteurs recommandés i Adaptateur pour capteur
Sensores recomendados ¢ Adaptador para sensor
Sensores aconselhados i Adaptador para sensor
DCO03 PM8 DC 04 PM8 DC 10 001
DC03 P2M DC 04 P2M
Punto di presa esterna .
External Gripping point R | -
Externer Greifpunkt = - |
Force de préhension externe
L <
Punto de agarre externo R
—
Ponto de pega externo L
GRO1F 010 GRO1F 016 GRO1F 020
2 ] [ T T 7] 60 I —
‘ __ 50| —Pressure 0.7MPa = 50 Pressure 0.7MPa
z Pressure 0.7MPa z w0 —0.6MPa ‘ ‘ z 0.6MPa
g | Toara 8 Pl __Losmpa g 40| —————o05mPa |
Ks} 10 0.5MPa L 30 .4MPa L 39| T 0.4MPa|
E’ 04M§3MP E’ 20 0.3MPa E’ 2 0.3MPa
g 5 — g 0.2MPa g 0.2MPa
o O.ZMPT o 10 ‘ G 10
0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 5060 0 20 40 60 80
Gripping point L (mm) Gripping point L (mm) Gripping point L (mm)
Punto di presa interna E
Internal Gripping point s
Interner Greifpunkt A — -
Force de préhension interne —
) =
Punto de agarre interno
. A
Ponto de pega interno —
GRO1F 010 GRO1F 016 GRO1F 020
2 T [T T ] 60 N —
. [ __ 50| —Pressure 0.7MPa | = 50 Pressure 0.7MPa
< Pressure 0.7MPa z w0 —0.6MPa ‘ z 0.6MPa
g | oemra | 8 0.5MPa 8 40| TT————05MPa |
S 0.5MPa S 30 AMPa S 4 0.4MPa
10 =
g’ O4M§ZMP E’ 20 0.3MPa g’ 2 0.3MPa
g s 7 8 0.2MPa g 0.2MPa
o o.‘zmp‘a & 10 & 10
0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 5060 0 20 40 60 80
Gripping point L (mm) Gripping point L (mm) Gripping point L (mm)

)
0
GRO1F 025
100 T T 1
_ — FLes ure 0.7MPa
z
< 80 ~0.6MPa
9 gol—T—— 0.5MPa
L 0.4MPa
2 10 .3MPa
8 0.2MPa
& 20 ﬁ‘
0 20 40 60 80 100
Gripping point L (mm)
GRO1F 025
i T —
. p— Pressure 0. a
g & ——0.6MPa
2 go| TT—T———05MPa
L 0.4MPa
o |
£ 40 0.3MPa
g 0.2MPa
& 20 ﬁ‘
0 20 40 60 80 100

Gripping point L (mm)
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La pinza automatica deve essere azionata in «  Derautomatische Greifer muss so betrieben
modo tale che il punto di presa del carico “L" e werden, dass der Greifpunkt der Last “L" und der
il totale del braccio “H” si trovino entro il campo ganze Arm “H" sich innerhalb des im Diagramm
indicato per ogni pressione d'esercizio riportata beschriebenen Druckbereichs befinden.
nei grafici. - Wenn der Greifpunkt (iber die Bereichsgrenzen
Se il punto di presa oltrepassa i limiti concessi, geht, kann es die Haltbarkeit des Greifers
puo compromettere la durata della pinza. beeintréichtigen.
il
«  Lapince pneumatique doit étre utilisée d'une «  Lapinza automdtica debe ser accionada « Agarra deve ser aplicada de modo tal que o ponto de
manieére telle que le point “L" et le total du bras "H" en modo que el punto de agarre de la carga " pegada carga ‘L"e o total do brago “H" se encontrem
de sortie de charge soient dans la plage de valeurs y el total de brazo "H" de encuentren dentro del dentro dos limites indicados para cada pressao de
indiquée pour chaque pression de fonctionnement campo indicado para cada presion de ejercicio trabalho e que sdo apresentados no grdfico ao lado.
donnée dans les graphiques. indicada en el grdfico. . Seoponto de pega estiver além dos limites
- Sortie de cette plage de valeur, la durée de vie de la « Sielpunto de agarre supera los limites permitidos, apresentados, isto terd um efeito adverso na vida
pince peut étre affectée. puede poner el peligro la durabilidad de la pinza. utils da garra.
Punto di presa esterna
External Gripping point 3
Externer Greifpunkt T
Force de préhension externe
Punto de agarre externo Gripping Point
Ponto de pega externo
GRO1F 010 GRO1F 016 GRO1F 020 GRO1F 025
N N e
XY — 50 - —80 ~100 N\,
%
g0 N Kﬁ@% l £ w0 X\"’»‘ £ E < L
T \?\ 2 ol PN N, F60 5MPa | T 2NV, | 05MPa
30 RNCNS, 30 O\ NS NNNZNZ,
S NN s O 3, s .6MPa £ ONNNN % 0.6MPa
T2 W % 5 20 ‘0‘9&&&\** - B! B 40 \\\\\/ (.rMPa,
5 o NN PN 2 Sl N
a 10 a \9\ a a 20 N
\L \ \\I NN NN
0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60 0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100 120
Gripping point L (mm) Gripping point L (mm) Gripping point L (mm) Gripping point L (mm)
Punto di presa interna
Internal Gripping point
Interner Greifpunkt
Force de préhension interne
Punto de agarre interno Gripping Point
Ponto de pega interno ' '
GRO1F 010 GRO1F 016 GRO1F 020 GRO1F 025
60 T T - | | I 100 7
50 \\ Lk L) o0 0.6MPa, 0.7MPa A
~ —~ 50 —~80 100N\,
E 40 \\\?é’%\, 1 E 40 %\%‘, E E 80 o%oe 0.4MPa
¥ 2 F 60 .5MPa | b 2ONYY, 0.5MPa
g A J%@& T 30 \&o Ig 6MPa g 60 \\\(’g, %%74 0.6MPa
Z 20 23"”%% &+ 5 20 \\‘?q:%&g\ff g0 7MPa || B 40 \\\\\/ (.1,
8 2 ] ] 5
NN PN 5 Eaol N
ar ° XN ° BRI
NN NN\ NN
0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60 0 20 40 60 80 100 0 20 40 60 80 100 120
Gripping point L (mm) Gripping point L (mm) Gripping point L (mm) Gripping point L (mm)
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GRO1F 010
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= 57
M3X0.5 x 4
Bottom hole dril 1.2
(Finger closing port)
4-M2.5X0.45
(Finger mounting hole for attachments) M3X05 4
. SENSOR GROOVE
Bottom hole dril 01.2 —_— -
g (Finger opening porf) | 6
% Ao e
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M5x0.8 x 4.8
Bottom hole dril 91.2
(Finger opening port)
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(Finger mounting hole for attachments)
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(Finger closing port) e
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GRO1F 020
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SENSOR GROOVE

18.6

6.3
5 ‘Sensor mounting groove
(both sides)

Sensor_mounting groove|
(both sides)

M5X0.8 x 8.4
Bottom hole dril 1.2
(Finger closing port)
4-M4x0.7 (Finger mounting hole for attachments)
M5X0.8 x 8.4
=] Bottom hole dril 01.2
< EE:: ’I (Finger opening porf)
t = .
. i
10
2 (Mounting hole)
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T (Mounting hole) 026H9° X35
256 30
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102.7
M5x0.8 x 10
Bottom hole dril §1.2
(Finger closing port)
4-M5X0.8 (Finger mounting hole for
- M5x0.8 x 10
=3 Bottom hole dril 01.2
o 5 (Finger closing port) @
f [=}
T | 71
6,12
i 107
T 2-M6x1.0 x 10 %5
235 (Mounting hole)

When using square’type sensor, through
hole mounting is not possible.

SENSOR GROOVE

63

5 Sensar mounting grooe

» (oot sides)
;% "

Sensor mounting groove

both sides)

35 When using square type sensor, though hole mounting is not possile
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