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Serie GR

CARATTERISTICHE TECNICHE
TECHNICAL CHARACTERISTICS
TECHNISCHE ANGABEN
CARACTERISTIQUES TECHNIQUES
CARACTERISTICAS TECNICAS
CARACTERISTICAS TECNICAS

1907/2006 2011/65/CE
REACHY $
SILICON
FREE

Materiali

Corpo: Alluminio
Stelo: Acciaio
Guarnizioni: NBR

Pressioni

Pressures

Druckbereich

Pressions

Presiones

Pressoes

Alesaggi
Bores

Durchmesser

Diameétres

Didmetros

Didmetros

10-16-20-25 mm

PNEUMATIC GRIPPER
PNEUMATISCHE GREIFER

PINCE PNEUMATIQUE
PINZA NEUMATICA
GARRA PNEUMATICA

Materiales

Materiais

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

Temperature

Corpo: aluminio
Haste: Aco
Vedagées: NBR

Temperatures

S

Temperatur

Températures

Temperaturas

Temperaturas

-10°C
i +60°C

Ripetibilita

Action tolerance

Wiederholgenauigkeit

Répétitivité

Repetibilidad

Repetibilidade

+0,01 mm

Fluidi compatibili
Avria (Lubrificazione non necessaria).

Fluids
Air (Lubrication not necessary).

Geignete 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

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) Openlanng/::elosmg Weight
2 bothgsi des excluding Sensor
External Internal (i) (9)
Gripping Force Gripping Force
(N) (N)
10 1 17 4 39
16 34 45 6 91
20 42 66 10 180
25 65 104 14 311
Tabella dei codici di ordinazione
L4 / ¥ Ordering codes SERIE g
. mm
Bestellschliissel
Code de commande
Tabla de codificacion para pedidos [G R 0 1 F }
Tabela de codificacdo para compra
Doppio Effetto Magnetico 010
Double Acting Magnetic 016
Doppeltwirkend Magnetisch 020
Double Effet Magnétique 025
Doble efecto magnético
Dupla A¢ao Magnético
Sensori consigliati Adattatore per sensore
</ > Sensors recommended </ > Sensor adapter
Empfohlene Sensoren Sensor Adapter
Capteurs recommandés i Adaptateur pour capteur
Sensores recomendados i Adaptador para sensor
Sensores aconselhados i Adaptador para sensor
DC03PM8 DCO04PM8 DCO5PM8 DC 10 001
DCO03P2M DC04P2M DCO05P2M
Punto di presa esterna i
External Gripping point [ |
Externer Greifpunkt = - |
Force de préhension externe
Punto de agarre externo R
—
Ponto de pega externo L
GRO1F 010 GROTF 016 GRO1F 020 GROTF 025
20 [ ] P - 60 —— 100 Bressure 0.7MPa
_ \ ~ 50—~ RICSSNCIONNIER. = 5 Pressure 0.7MPa o | T
z Pressure 0.7MPa B3 —0.6MPa ‘ ‘ ‘ £ OGNS Z 80 ~0.6MPa
g '°| ZasiiPa | 8 1" Toswea ) s IR i 8 | e
2 0 JEMER £ 30 4MPa 8 g 0.4MPa g 0.4MPa|
g °4M§ P 2 5 0.3MPa 2 0 O3MEA 2 40 3MPa
g ﬁ—i" g 0.2MPa g 0.2MPa g 0.2MPa
o OWZMPT G 10 ‘ ‘ G 10 & 20 T
0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 5060 0 20 40 60 80 0 20 40 60 80 100
Gripping point L (mm) Gripping point L (mm) Gripping point L (mm) Gripping point L (mm)
Punto di presa interna F
Internal Gripping point
Interner Greifpunkt . — -
Force de préhension interne —
Punto de agarre interno
) F
Ponto de pega interno Y
GRO1F 010 GRO1F 016 GRO1F 020 GRO1F 025
20 [ p | s omPa 60 E—— 100 I‘-'res‘ ure‘O7Ml‘=a
_ ‘ ~ 50| EISSIEINRE = 50 Pressure 0.7MPa O )
£ Pressure 0.7MPa £ —J0.6MPa ‘ ‘ ‘ =3 0.6MMPa € 80 ———0.6MPa
R 8 | 1 Toswpa 8 401 = — N [ gy
) 10 0.5MPa L 30 4MPa £ 3 0.4MPa| s 0.4MPa
2 04M5’2MP 2 . 0.3MPa 2 ol 0.3MPa 2 4 D.3MPa
g 5 ; 2 0.2MPa g 0:2MPa g 0.2MPa
o 0.‘2MPT o 10 ‘ ‘ & 10 &5 20 ‘
0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 5060 0 20 40 60 80 0 20 40 60 80 100
Gripping point L (mm) Gripping point L (mm) Gripping point L (mm) Gripping point L (mm)
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La pinza automatica deve essere azionata in
modo tale che il punto di presa del carico “L" e
il totale del braccio “H” si trovino entro il campo

indicato per ogni pressione d’esercizio riportata
nei grafici.

Se il punto di presa oltrepassa i limiti concessi,

puo compromettere la durata della pinza.

«  Lapince pneumatique doit étre utilisée d'une «  Lapinza automdtica debe ser accionada «Agarra deve ser aplicada de modo tal que o ponto de
maniére telle que le point "L" et le total du bras “H" en modo que el punto de agarre de la carga "L” pega da carga " e o total do brago “H" se encontrem
de sortie de charge soient dans la plage de valeurs yeltotal de brazo "H" de encuentren dentro del dentro dos limites indicados para cada pressco de
indiquée pour chaque pression de fonctionnement campo indicado para cada presion de ejercicio trabalho e que so 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

Externer Greifpunkt T

Force de préhension externe

Punto de agarre externo

Gripping Point
Ponto de pega externo L
GRO1F 010 GRO1F 016 GRO1F 020 GRO1F 025
60 T T T T T | I 1 1
0\ |_ A e 60 0.6MPa, 0.7MPa 120 %
AN N z 2 %
£® N\ N, £ 7\\%@ = 0.5MP = % 0.5\Pa
I % T ) I —0.5MPa | I & .
: 30[N o‘?,%,"qe £ 3 \Q\%@o < & 06MPa < 60 \\\(’% ?9% 0.6MPa)
=20 2 '%’% 43%, = 20 \\Qq% K| = 0.7MPa- 2 40\ NN\ 0.7MPa|
s % Q = \2 N, \& = = \\\g
10 > & 19 \L‘%\{\\l & % 820 N Q
9
NN\ N N
0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60 0 20 46 60 80 100 0 20 40 66 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 B——— I | 1 [ ]
50 \\ js""?a’ 0.7MPa. 60 0.6MPa,07MPa 120 %
—~ — 50 —~ 100N\,
%
£\ K»Q | £ N E £ N\®, 0.4MPa
£ S, £ 40 % £ £80 2
b NN F NN T s 05MPa | NN, osura
NN NS < 30 NNz c 0.6MPa = ONNNND N 06MPa
2 I X, 2 N DSOS 2 0.7MPa: 2 NN 0.7MPa|
T 20 Qs % T 20 N2 N+ ] T 40
= % 9 = AN N = = N \g
&10 R a1 \f{\{\\l a a2 \\QQ
Qo
NN\ N N\
0 10 20 30 40 50 0 10 20 30 40 50 60 0 20 46 60 80 100 0 20 40 68 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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o§ (Finger opening porf) I 63_
. Sensor
o mounting groove 5
Q 4 Q (both sides) ‘ ‘
Bl e - = S====: CEes
< i & 5
3 57 9
\ 2-M3X05x 6 o7
19 (Mounting hole) .
- R —
L]
<<
=] 23.6+0.05
=]
— 6.5:0.02
== +0.025
) 2-M4x0.7 03H9° X3
i fi |
Ik @
- | © g l @h
Ny ~ +
Gs |z oo — o,
g N g gL 2 g T - - = - | N ©
S|= 0 Tle “‘ QW Ng
-1 r $ N
T
I @ Ay
S - +0.043
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M5x0.8 x 4.8
Bottom hole dril 01.2
(Finger opening port)
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(Finger mounting hole for attachments)
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18.209



Serie GR

JJAIGNEP
GRO1F 020
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SENSOR GROOVE

186
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(Mounting hole)

33.6 +0.05

10+0.02

‘ 21.8 +0.02
pya
T
:
:

S
=
o5 2-M5X0.8 +0.030
© 04H9 0 x4
T T
e e
L1 Q é —
IS s
Y2 =s
g @ - - - 8
T $ @ .
e e
[ I
i i 2-M5X0.8 x 10
20 29 (Mounting hole)
9.5 52.8
84.8
M5X0.8 x 8.4
Bottom hole dril 1.2
(Finger closing port)
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= 5 (Finger closing port)
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6.3
5 Sensor mounting groove

i (both sides)

Sensor_mounting groove|
(both sides)

2-M6x1.0x 10
(Mounting hole)

36.5

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

SENSOR GROOVE

‘Sensor mounting gronve.
botn sides)

Sensor mountng groove

{botn sides)

3% When using square type sensor, trough hole mourting s not possible.
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