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Maédulo de agarre giratorio con pinza paralela GSM-P



GSM-P

Mddulo de agarre giratorio con pinza paralela

Flexible. Rodamiento de bolas Compacto.

Modulo giratorio de agarre GSM-P

Combinacién compacta de giro y agarre, compuesta por un potente accionamiento de rotor, un dispositivo de posicidn final
y amortiguacion y una pinza paralela de 2 dedos.

Campo de aplicacion

Combinacion de giro y agarre en un médulo compacto para
la automatizacién del montaje en zonas en las que se
dispone de poco espacio.

Ventajas y beneficios

Ahorro de espacio Gracias a la combinacién de giro, con
amortiguacion en la posicidn final y pinza, todo en solo
maddulo.

Reduccidn de costes Gracias a que no se necesitan placas de
adaptacion, habrd costes de disefio

Potente para masas e inercias aiin mds grandes, mediante
el modelo con amortiguadores hidraulicos

Flexible Gracias a las numerosas variantes de montaje, se
pueden ajustar los dngulos de giro, creando diversas
variantes del producto.

Guia de rodamientos transversales para un agarre de
precisidn, gracias al minimo juego en las guias de las
dedos base

Proceso seguro Los cables y tubos en movimiento, se
sustituyen por pasos de alimentacion integrados

Fijacion por tres lados y en cinco direcciones distintas para el
montaje universal y flexible del médulo de agarre y giro

Suministro neumatico a través de conexion directa sin tubos o a
través de conexiones roscadas para la adaptacion especifica
del mddulo de agarre y giro a cualquier sistema de
automatizacién

Amplia gama de accesorios Gracias al empleo de compo-
nentes de pinza existentes

Sl (] = £

Tamaiios Peso Fuerza de agarre Carrera por mordaza
Cantidad: & 0.37 .. 1.53 kg 39..162 N 4 ..10 mm




GSM-P

Mddulo de agarre giratorio con pinza paralela

Descripcion de funcionamiento

Al aplicar presion sobre el rotor, el accionamiento hace agarre sincrono.
girar el médulo de agarre integrado. El mddulo, a su vez,

es accionado por un piston propio. El movimiento del

pistén se convierte, a continuacién, en un movimiento de

(@ Ajuste previo del angulo de giro ® Amortiguador de posicion final
mediante bolas de acero, para obtener cualquier angulo para el ajuste de posicion final y la amortiguacion
de giro
® Rotor
@ Accionamiento de la pinza accionamiento compacto de alto rendimiento
sistema de accionamiento con piston de doble efectoy
traccién diagonal ® Amortiguacion hidraulica

para aumentar el rendimiento de la amortiguacion
(3® Garra base

para la adaptacion de los dedos prensores de una pieza
concreta

e —
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GSM-P

Mddulo de agarre giratorio con pinza paralela

Informacion general sobre la serie

Principio de funcionamiento: Accionamiento combinado
por rotor y piston

Material de la carcasa: Aleacion de aluminio, anodizado
duro

Material de las mordazas base: Acero

Accionamiento: Neumatico, con aire comprimido filtrado
segun DIN ISO 8573-1: 7 4 &4

Garantia: 24 meses
Caracteristicas de la vida qtil: a peticion

Material suministrado: Casquillos de centraje, juntas
tdricas para la conexidn directa, tornillos para la fijacion
lateral, bolas de acero para el ajuste del angulo de giro,
manual de montaje y de instrucciones, con certificado del
fabricante

Mantenimiento de la fuerza de agarre: disponible en
versiones con autoretencién mecanica o una valvula
antirretorno SDV-P

Fuerza de agarre: Es la suma aritmética de la fuerza
individual que actla en cada mordaza, en la distancia P
(véase la ilustracidn)

Longitud de las garras: Se mide desde la superficie de

referencia como la distancia P en direccion al eje principal.

Peso de la pieza: El peso recomendado de la pieza, se
calcula en el agarre por fuerza, con un coeficiente de
rozamiento de 0.1y un factor de seguridad de 2, para
evitar el deslizamiento de la pieza por la aceleracion
gravitatoria. En el agarre por forma, se obtienen pesos
admisibles bastante mas elevados.

Precision de repeticion: se define como la variacién de la
posicion final en 100 ciclos de carrera consecutivos.

Tiempos de cierre, apertura y giro: Los tiempos de
apertura y de cierre son tiempos de movimiento puros de
las mordaza base, sin los dedos de gripper especificos de
la aplicacion. Los tiempos de giro equivalen a los tiempos
de movimiento de la pieza giratoria. Los tiempos de
conmutacidon de las vélvulas, los tiempos de llenado de los
tubos y los tiempos de reaccién del PLC no estdn incluidos
y deben tenerse en cuenta para el calculo de los tiempos
de ciclo.

Media carga: representa una carga tipica, la cual se define
como la mitad del momento max. de inercia posible que
puede girarse sin restricciones, impactos ni rebotes, con la
carga situada en el centro y el eje giratorio en posicion
vertical.

Ejemplo de aplicacion

El brazo de tres ejes (X-Y-Z), con
combinacién de giro y pinza, puede
emplearse para colocar productos
variados de uno en uno en embalajes,
girandolos si fuera necesario.

© Modulo giratorio de agarre GSM-P
® Modulo lineal CLM

© Mddulo de portico PMP
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Mddulo de agarre giratorio con pinza paralela

SCHUNK le ofrece mas...

Estos componentes consiguen una mayor rentabilidad
del producto. La integracién adecuada para la maxima
funcionalidad, flexibilidad, fiabilidad y produccién
controlada.

Mddulo lineal Pinza para piezas pequenas Unidad de giro en miniatura Unidad Pick & Place

|

Sensor inductivo de Sensor magnético Valvula de mantenimiento de Dedo en bruto
proximidad programable la presion

® Encontrara més informacidn sobre estos productos en las siguientes paginas o en www.schunk.com.

Opciones e informacion especial

Version con autoretencion de la fuerza de agarre AS/IS: La versidn con autorretencion mecanica de la fuerza de agarre
garantiza una fuerza de agarre minima en caso de disminucién de la presion. En el modelo AS/S, actia como fuerza de
cierre, mientras que en el modelo IS actia como fuerza de apertura.

Sistema modular: Este médulo puede combinarse de serie con un gran nimero de componentes del sistema modular.
Estaremos encantados de poder ayudarle.

Lubricacién de calidad alimentaria: El producto contiene de serie lubricantes aptos para uso alimentario. Los requisitos del
estandar EN 1672-2:2020 no se cumplen en su totalidad. Los certificados NSF correspondientes estan disponibles en https://
info.nsf.org/USDA/Listings.asp utilizando la informacidn sobre lubricantes que figura en el manual de instrucciones. Los
componentes como los rodamientos, las guias lineales o los amortiguadores no estan provistos de lubricantes aptos para
uso alimentario.
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Mddulo de agarre giratorio con pinza paralela

Ejemplo de pedido
GSM-P 32 - AS - E - 090

Denominacion
GSM-P

Tamaiio
32/40/50/64

Mantenimiento de la fuerza de agarre
- = sin posicion fuerza de agarre

AS = efecto como fuerza de cierre

IS = efecto como fuerza de apertura

Tipo de método de amortiguacion
E = elastomero
S = amortiguador

Angulo de giro
90°/180°
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Mddulo de agarre giratorio con pinza paralela
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Mddulo de agarre giratorio con pinza paralela

Datos técnicos

Denominacion

D

Carrera por mordaza

Fuerza de cierre/apertura

Fuerza de resorte min.

Torque

Angulo de giro

Posibilidad de ajuste de la posicién final
Amortiguacién para el giro

Peso recomendado de la pieza

Consumo neumatico para el agarre
Consumo neumatico para el giro

Peso

Presion nominal de servicio

Presién de trabajo max.

Presion de trabajo minima para el agarre
Presidn de trabajo minima para el giro
Tiempo de cierre/apertura

Tiempo de giro con carga de tamafio medio sujeta**
Longitud maxima admisible de los dedos
Peso méax. admisible por dedo

Inercia max. admisible de la preparacion
Clase de proteccidn IP

Temperatura ambiente min./méx.
Repetibilidad de agarre

Repetibilidad de giro

Dimensiones Xx Y x Z

[mm]
[N]
[N]
[Nm]
[°]
[°]

[ke]
[em3]
[em3]
[kgl
[bar]
[bar]
[bar]
[bar]
[s]

[s]
[mm]
[kgl
[kgmm?]

[°d
[mm]
[°]

[mm]

Fuerza de agarre en el cierre

Dimensiones y cargas maximas

Fuerza de agarre
—GSM-P 32/ & bar
~GSM-P 32/ 6 bar

60

= GSM-P 32-AS / 4 bar
= GSM-P 32-AS / 6 bar

40

20

FIN]

L [mm] 10 15

20 25 30 35

Punto P: longitud de los dedos

Fuerza de agarre en la apertura

[ Mx médx.1.5 Nm
[ My méx.1Nm

[l Mz mdx.3 Nm
[l Fz max. 105N

Fuerza de agarre
— GSM-P 32/ & bar
—GSM-P 32/ 6 bar
60

= GSM-P 32-IS / &4 bar
= GSM-P 32-1S / 6 bar

L [mm] 10 15

20 25 30 35

Punto P: longitud de los dedos

GSM-P GSM-P
32-E-090 32-E-180
0304630 0303830

4 b4

39/33 39/33

0.35 0.35

90 180

90 180
Elastémero Elastémero
0.2 0.2

4 4

9 15

0.37 0.37

6 6

6.5 6.5

2 2

3.5 3.5
0.04/0.04 0.04/0.04
0.12 0.18

32 32

0.04 0.04

66 66

30 30

5/90 5/90

0.02 0.02

0.1 0.1

LOx 47 x101 40 x 47 x 101

GSM-P
32-AS-E-090
0304631

L

51/-

12

0.35

90

90
Elastémero
0.2

I

9

0.42

6

6.5

A

3.5
0.03/0.04
0.12

32

0.04

65

30

5/90

0.02

0.1

40 x 47 x 112.5

® Las fuerzasy los momentos indicados son
valores estaticos que se aplican por garra
base y deben darse simultdneamente.
Adicionalmente podrian producirse cargas en
el momento generado por la fuerza de
agarre.

GSM-P GSM-P GSM-P
32-AS-E-180 32-1S-E-090 32-1S-E-180
0303831 0304632 0303832

[ 4 4

51/- -I48 -I48

12 15 15

0.35 0.35 0.35

180 90 180

180 90 180
Elastémero Elastémero Elastémero
0.2 0.2 0.2

[ [ 4

15 9 15

0.42 0.42 0.42

6 6 6

6.5 6.5 6.5

b4 [ [

3.5 3.5 3.5
0.03/0.04 0.04/0.03 0.04/0.03
0.18 0.12 0.18

32 32 32

0.04 0.04 0.04

65 65 65

30 30 30

5/90 5/90 5/90

0.02 0.02 0.02

0.1 0.1 0.1

L0 x 47 x112.5 4O x 47 x112.5 4O x 47 x112.5

* *Tiempo de giro con una carga de sujecion media que equivale a la mitad del momento de inercia max. admisible de la masa del disefio. Puede
desplazarse sin estrangulamiento para el movimiento giratorio.




GSM-P 32

Mddulo de agarre giratorio con pinza paralela

Datos técnicos

Denominacién GSM-P GSM-P GSM-P GSM-P GSM-P GSM-P
32-5-090 32-5-180 32-AS-5-090 32-AS-5-180 32-15-5-090 32-15-5-180

1D 0304730 0303930 0304731 0303931 0304732 0303932

Carrera por mordaza [mm] b b b b [ (A

Fuerza de cierre/apertura [N] 39/33 39/33 51/- 51/- -/48 -/48

Fuerza de resorte min. [N] 12 12 15 15

Torque [Nm] 0.35 0.35 0.35 0.35 0.35 0.35

Angulo de giro [°] 90 180 90 180 90 180

Posibilidad de ajuste de la posicion final [°] 90 180 90 180 90 180

e e d Al arnoTtig'uador arnoTtig'uador aTnoTtig'uador arnortig'uador arnortigluador arnortig'uador
hidraulico hidraulico hidraulico hidraulico hidraulico hidraulico

Peso recomendado de la pieza [kg] 0.2 0.2 0.2 0.2 0.2 0.2

Consumo neumatico para el agarre [em3] [ [ [ [ [ 4

Consumo neumatico para el giro [cm3] 9 15 9 15 9 15

Peso [kgl 0.37 0.37 0.42 0.42 0.42 0.42

Presion nominal de servicio [bar] 6 6 6 6 6 6

Presion de trabajo méx. [bar] 6.5 6.5 6.5 6.5 6.5 6.5

Presion de trabajo minima para el agarre [bar] 2 2 [ [ [ 3

Presidn de trabajo minima para el giro [bar] 3.5 3.5 3.5 3.5 3.5 3.5

Tiempo de cierre/apertura [s] 0.04/0.04 0.04/0.04 0.03/0.04 0.03/0.04 0.04/0.03 0.04/0.03

Tiempo de giro con carga de tamafio medio sujeta** [s] 0.12 0.18 0.12 0.18 0.12 0.18

Longitud méaxima admisible de los dedos [mm] 32 32 32 32 32 32

Peso méx. admisible por dedo [kg] 0.04 0.04 0.04 0.04 0.04 0.04

Inercia max. admisible de la preparacion [kgmm?] 141 141 140 140 140 140

Clase de proteccion IP 30 30 30 30 30 30

Temperatura ambiente min./méx. [°q] 5/60 5160 5160 5160 5160 5160

Repetibilidad de agarre [mm] 0.02 0.02 0.02 0.02 0.02 0.02

Repetibilidad de giro [°] 0.1 0.1 0.1 0.1 0.1 0.1

Dimensiones Xx Y x Z [mm] 40x 63.5x 101 40x63.5x101 40x63.5x112.5 40x63.5x112.5 40x63.5x112.5 40x63.5x112.5

*

*Tiempo de giro con una carga de sujecion media que equivale a la mitad del momento de inercia méx. admisible de la masa del disefio. Puede
desplazarse sin estrangulamiento para el movimiento giratorio.
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Mddulo de agarre giratorio con pinza paralela

Vista principal
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El esquema, muestra el modelo basico del Gripper con las dedos abiertas,
sin tener en cuenta las dimensiones de las opciones descritas a
continuacion.

® Como alternativa alademas de la posicion fuerza de agarre mecénica
asistida por resorte, se puede utilizar la valvula de mantenimiento de
la presion SDV-P para el agarre interior y el agarre exterior (véase el
apartado "Accesorios" del catdlogo).

A, a Conexidn principal/directa,
unidad de giro de sentido
horario

B, b Conexidn principal/directa,
unidad de giro de sentido
antihorario

C, ¢ Conexién principal/directa,
apertura de pinza

D, d Conexién principall/directa,
cierre de pinza

A® ©

®® BR

Médulo de giro y agarre de
conexion

Conexion del dedo

Contorno perturbante durante
el giro

indice del muelle

Profundidad de alojamiento en
lado opuesto para casquillo de
centraje

Deteccidn agarre y giro
MMS-P22




GSM-P 32

Mddulo de agarre giratorio con pinza paralela

Conexion directa sin tubo, M3

Version con autoretencion de la fuerza de agarre AS/IS
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@ Adaptador @ Unidad de giro

La conexion directa, sirve para suministrar aire comprimido sin necesidad
de tubos. El aire comprimido, se suministra a través de los taladros, que
hay en la placa de montaje.

Diseno de las garras

El dispositivo mecanico asegurador de la fuerza de agarre, garantiza una
fuerza de agarre minima, incluso en caso de caida de la presion. En la
variante AS/S, acttia como una fuerza de cierre; en la variante IS, como
una fuerza de apertura. Ademas, la posicion fuerza de agarre puede
emplearse para aumentar la fuerza de sujecidn o para un agarre de simple
efecto.

Modelo con amortiguadores
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Prisma vertical Prisma horizontal

Una pieza que se agarra usando tres puntos de contacto, se puede agarrar
de forma fiable con una elevada repetibilidad. Un sistema con mds de tres
puntos de contacto se considera sobredeterminado. El esquema muestra
dos diserios alternativos de dedos de garra para un agarre axial o radial
de una pieza cilindrica.

El esquema, muestra los cambios dimensionales de las variantes con
amortiguadores, en comparacion con las variantes con elastémero,
representadas en la vista principal.




GSM-P 32

Médulo de agarre giratorio con pinza paralela

Dedos en bruto ABR-MPG-plus 32
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@ Ajuste para pasador de
centraje

El esquema muestra las garras en bruto que pueden ser redisefiadas por el
cliente.

Denominacién D Material Material suministrado

ABR-MPG-plus 32 0340212 Aluminio (3.4365) 2

Detectores de proximidad inductivos

Juego de montaje para detector de proximidad: angulo
de giro de 90°/180°
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Contorno perturbante durante

Variante para versién de 90°
el giro

Variante para versién de 180°
El kit de montaje para los modelos GSM de 90° y 180° es idéntico; la Unica
diferencia es el montaje en si. El kit de montaje, incluye dos levas de

deteccién, dos levas de mando, cuatro soportes de sensory piezas
pequenias. Los detectores de proximidad, deben pedirse por separado.

Denominacion 1D

AS-GSM-P 32 0304934

Deteccion y disposicion apilada

X>10

Sensor de posicion final, instalado con el kit de montaje

Denominacién 1D Normalmente en combinacion

AS-GSM-P 32 0304934
IN 40-S-M12 0301574
IN 40-S-M8 0301474 [
INK 40-S 0301555

® Para cada unidad se requieren cuatro sensores (normalmente cerrados),
asi como cables de prolongacién opcionales. El kit de montaje, se debe
solicitar opcionalmente como un accesorio. Tenga en cuenta el radio

minimo admisible de flexidn, para los cables del sensor. Por lo general
suele ser de 35 mm.

ATENCION: En el montaje de varias unidades consecutivas y para la
deteccion mediante sensores magnéticos, es obligatorio respetar una
distancia minima de X mm, entre las unidades.
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Mddulo de agarre giratorio con pinza paralela

Sensor magnético programable MMS-P

@ Tope del sensor

Deteccion de posicidn, con dos posiciones programables por cada sensor.
Sensor de la posicidn final, para montar en la ranura en C

Denominacién D Imente en combinacion

MMSK-P 22-S-PNP 0301371

MMS-P 22-5-M8-PNP 0301370 [ ]
Goesgeconeion
KA GLNO804-LK-00500-A 0307767 [ ]

KA GLNO804-LK-01000-A 0307768

KA WLNO804-LK-00500-A 0307765

KA WLNO804-LK-01000-A 0307766

CLI-M8 0301463

V2-M8-4P-2XM8-3P 0301380

@® Porcada unidad GSM, se precisan dos sensores MMS-P. El distribuidor de
sensores, puede emplearse si se requiere usar cables de prolongacién
estandar (M8-3P).
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Datos técnicos

Denominacion

D

Carrera por mordaza

Fuerza de cierre/apertura

Fuerza de resorte min.

Torque

Angulo de giro

Posibilidad de ajuste de la posicién final
Amortiguacién para el giro

Peso recomendado de la pieza

Consumo neumatico para el agarre
Consumo neumatico para el giro

Peso

Presion nominal de servicio

Presién de trabajo max.

Presion de trabajo minima para el agarre
Presidn de trabajo minima para el giro
Tiempo de cierre/apertura

Tiempo de giro con carga de tamafio medio sujeta**
Longitud maxima admisible de los dedos
Peso méax. admisible por dedo

Inercia max. admisible de la preparacion
Clase de proteccidn IP

Temperatura ambiente min./méx.
Repetibilidad de agarre

Repetibilidad de giro
Dimensiones Xx Y x Z

*

[mm]
[N]
[N]
[Nm]
[°]
[°]

[ke]
[em3]
[em3]
[kgl
[bar]
[bar]
[bar]
[bar]
[s]

[s]
[mm]
[kgl
[kgmm?]

[°d
[mm]
[°]

[mm]

Fuerza de agarre en el cierre

Dimensiones y cargas maximas

Fuerza de agarre
~GSM-P 40 / & bar
~GSM-P 40 / 6 bar

100

= GSM-P 40-AS | &4 bar
= GSM-P 40-AS | 6 bar

=
o

FINS

L[mm] 10 20

30 40

Punto P: longitud de los dedos

Fuerza de agarre en |

a apertura

[ Mx médx.1.5 Nm
[ My méx.2 Nm

[l Mz max. 4 Nm
[l Fz max. 170N

Fuerza de agarre

= GSM-P 40 / &4 bar
~GSM-P 40 } 6 bar

= GSM-P 40-IS / &4 bar
= GSM-P 40-1S / 6 bar

100
80
60
40
2
=
w
Lmm] 10 20 30 Lo
Punto P: longitud de los dedos
GSM-P GSM-P GSM-P
40-E-090 40-E-180 40-AS-E-090
0304640 0303840 0304641
6 6 6
66/54 66/54 871~
21
0.3 0.3 0.3
90 180 90
90 180 90
Elastémero Elastémero Elastémero
0.33 0.33 0.33
5.97 5.97 5.97
9 15 9
0.43 0.43 0.5
6 6 6
6.5 6.5 6.5
2 2 3
A L L
0.05/0.05 0.05/0.05 0.03/0.05
0.14 0.22 0.14
40 40 40
0.08 0.08 0.08
52 52 50
30 30 30
5/90 5/90 5/90
0.02 0.02 0.02
0.1 0.1 0.1
40 x 47 x 104 40 x 47 x 104 4O X 47 x123.4

® Las fuerzasy los momentos indicados son
valores estaticos que se aplican por garra
base y deben darse simultdneamente.
Adicionalmente podrian producirse cargas en
el momento generado por la fuerza de

agarre.

GSM-P GSM-P GSM-P
40-AS-E-180 40-1S-E-090 40-1S-E-180
0303841 0304642 0303842
6 6 6

871~ -169 -169

21 15 15

0.3 0.3 0.3

180 90 180

180 90 180
Elastémero Elastémero Elastémero
0.33 0.33 0.33

5.97 5.97 5.97

15 9 15

0.5 0.5 0.5

6 6 6

6.5 6.5 6.5

b4 [ [

4 [ L
0.03/0.05 0.05/0.03 0.05/0.03
0.22 0.14 0.22

40 40 40

0.08 0.08 0.08

50 50 50

30 30 30

5/90 5/90 5/90

0.02 0.02 0.02

0.1 0.1 0.1

4O X 47 x123.4 4O X 47 x123.4 4O Xx 47 x123.4

*Tiempo de giro con una carga de sujecion media que equivale a la mitad del momento de inercia méx. admisible de la masa del disefio. Puede
desplazarse sin estrangulamiento para el movimiento giratorio.




GSM-P 40

Mddulo de agarre giratorio con pinza paralela

Datos técnicos

Denominacién GSM-P GSM-P GSM-P GSM-P GSM-P GSM-P
40-5-090 40-5-180 40-AS-S-090 40-AS-5-180 40-1S-5-090 40-1S-5-180

1D 0304740 0303940 0304741 0303941 0304742 0303942

Carrera por mordaza [mm] 6 6 6 6 6 6

Fuerza de cierre/apertura [N] 66/54 66/54 871- 871- -169 -169

Fuerza de resorte min. [N] 21 21 15 15

Torque [Nm] 0.3 0.3 0.3 0.3 0.3 0.3

Angulo de giro [°] 90 180 90 180 90 180

Posibilidad de ajuste de la posicion final [°] 90 180 90 180 90 180

e e d Al arnoTtig'uador arnoTtig'uador aTnoTtig'uador arnortig'uador arnortigluador arnortig'uador
hidraulico hidraulico hidraulico hidraulico hidraulico hidraulico

Peso recomendado de la pieza [kg] 0.33 0.33 0.33 0.33 0.33 0.33

Consumo neumatico para el agarre [em3] 5.97 5.97 5.97 5.97 5.97 5.97

Consumo neumatico para el giro [cm3] 9 15 9 15 9 15

Peso [kgl 0.43 0.43 0.5 0.5 0.5 0.5

Presion nominal de servicio [bar] 6 6 6 6 6 6

Presion de trabajo méx. [bar] 6.5 6.5 6.5 6.5 6.5 6.5

Presion de trabajo minima para el agarre [bar] 2 2 [ [ [ 3

Presidn de trabajo minima para el giro [bar] (A A b b b b

Tiempo de cierre/apertura [s] 0.05/0.05 0.05/0.05 0.03/0.05 0.03/0.05 0.05/0.03 0.05/0.03

Tiempo de giro con carga de tamafio medio sujeta** [s] 0.14 0.22 0.14 0.22 0.14 0.22

Longitud méaxima admisible de los dedos [mm] 40 40 40 40 40 40

Peso méx. admisible por dedo [kg] 0.08 0.08 0.08 0.08 0.08 0.08

Inercia max. admisible de la preparacion [kgmm?] 127 127 125 125 125 125

Clase de proteccion IP 30 30 30 30 30 30

Temperatura ambiente min./méx. [°q] 5/60 5160 5160 5160 5160 5160

Repetibilidad de agarre [mm] 0.02 0.02 0.02 0.02 0.02 0.02

Repetibilidad de giro [°] 0.1 0.1 0.1 0.1 0.1 0.1

Dimensiones Xx Y x Z [mm] 40 x 63.5x 104 40 x 63.5 x 104 40x63.5x123.4 40x63.5x123.4 40x63.5x123.4 40 x63.5x123.4

*

*Tiempo de giro con una carga de sujecion media que equivale a la mitad del momento de inercia méx. admisible de la masa del disefio. Puede
desplazarse sin estrangulamiento para el movimiento giratorio.




GSM-P 40

Mddulo de agarre giratorio con pinza paralela

Vista principal
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El esquema, muestra el modelo bésico del Gripper con las dedos abiertas, A, a Conexion principal/directa, @ Médulo de giro y agarre de
sin tener en cuenta las dimensiones de las opciones descritas a unidad de giro de sentido conexién
continuacion. horario (2) Conexién del dedo
B, b Conexidn principall/directa,
® Como alternativa a/ademés de la posicién fuerza de agarre mecénica : princip . Contorno perturbante durante
L - , o unidad de giro de sentido el giro
asistida por resorte, se puede utilizar la vélvula de mantenimiento de antihorario - g
la presién SDV-P para el agarre interior y el agarre exterior (véase el @ Indice del muelle

C, ¢ Conexién principal/directa,

apartado "Accesorios" del catdlogo). ¢ de pi
apertura de pinza

@ Profundidad de alojamiento en
lado opuesto para casquillo de
centraje

Deteccidn agarre y giro

©2 MMs-p22

D, d Conexién principall/directa,
cierre de pinza




GSM-P 40

Mddulo de agarre giratorio con pinza paralela

Conexion directa sin tubo, M3

Version con autoretencion de la fuerza de agarre AS/IS
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@ Adaptador @ Unidad de giro

La conexion directa, sirve para suministrar aire comprimido sin necesidad
de tubos. El aire comprimido, se suministra a través de los taladros, que
hay en la placa de montaje.

Diseno de las garras

El dispositivo mecanico asegurador de la fuerza de agarre, garantiza una
fuerza de agarre minima, incluso en caso de caida de la presion. En la
variante AS/S, acttia como una fuerza de cierre; en la variante IS, como
una fuerza de apertura. Ademas, la posicion fuerza de agarre puede
emplearse para aumentar la fuerza de sujecidn o para un agarre de simple
efecto.

Modelo con amortiguadores
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Prisma vertical Prisma horizontal

Una pieza que se agarra usando tres puntos de contacto, se puede agarrar
de forma fiable con una elevada repetibilidad. Un sistema con mds de tres
puntos de contacto se considera sobredeterminado. El esquema muestra
dos diserios alternativos de dedos de garra para un agarre axial o radial
de una pieza cilindrica.

El esquema, muestra los cambios dimensionales de las variantes con
amortiguadores, en comparacion con las variantes con elastémero,
representadas en la vista principal.




GSM-P 40

Médulo de agarre giratorio con pinza paralela

Dedos en bruto ABR-MPG-plus 40
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@ Ajuste para pasador de
centraje

El esquema muestra las garras en bruto que pueden ser redisefiadas por el
cliente.
Denominacion D Material Material suministrado

ABR-MPG-plus 40 0340213 Aluminio (3.4365) 2

Detectores de proximidad inductivos

Juego de montaje para detector de proximidad: angulo
de giro de 90°/180°

Contorno perturbante durante

Variante para versién de 90°
el giro

Variante para versién de 180°
El kit de montaje para los modelos GSM de 90° y 180° es idéntico; la Unica
diferencia es el montaje en si. El kit de montaje, incluye dos levas de

deteccién, dos levas de mando, cuatro soportes de sensory piezas
pequenias. Los detectores de proximidad, deben pedirse por separado.

Denominacion 1D

AS-GSM-P 40 0304935

Deteccion y disposicion apilada

X>10

Sensor de posicion final, instalado con el kit de montaje

Denominacién 1D Normalmente en combinacion

AS-GSM-P 40 0304935

IN 40-S-M12 0301574

IN 40-S-M8 0301474 [
INK 40-S 0301555

® Para cada unidad se requieren cuatro sensores (normalmente cerrados),
asi como cables de prolongacién opcionales. El kit de montaje, se debe
solicitar opcionalmente como un accesorio. Tenga en cuenta el radio

minimo admisible de flexidn, para los cables del sensor. Por lo general
suele ser de 35 mm.

ATENCION: En el montaje de varias unidades consecutivas y para la
deteccion mediante sensores magnéticos, es obligatorio respetar una
distancia minima de X mm, entre las unidades.




GSM-P 40

Mddulo de agarre giratorio con pinza paralela

Sensor magnético programable MMS-P

@ Tope del sensor

Deteccion de posicidn, con dos posiciones programables por cada sensor.
Sensor de la posicidn final, para montar en la ranura en C

Denominacién D Imente en combinacion

MMSK-P 22-S-PNP 0301371

MMS-P 22-5-M8-PNP 0301370 [ ]
Goesgeconeion
KA GLNO804-LK-00500-A 0307767 [ ]

KA GLNO804-LK-01000-A 0307768

KA WLNO804-LK-00500-A 0307765

KA WLNO804-LK-01000-A 0307766

CLI-M8 0301463

V2-M8-4P-2XM8-3P 0301380

@® Porcada unidad GSM, se precisan dos sensores MMS-P. El distribuidor de
sensores, puede emplearse si se requiere usar cables de prolongacién
estandar (M8-3P).




GSM-P 50

Mddulo de agarre giratorio con pinza paralela

Datos técnicos

Denominacion

D

Carrera por mordaza

Fuerza de cierre/apertura

Fuerza de resorte min.

Torque

Angulo de giro

Posibilidad de ajuste de la posicion final
Amortiguacién para el giro

Peso recomendado de la pieza

Consumo neumatico para el agarre
Consumo neumatico para el giro

Peso

Presion nominal de servicio

Presién de trabajo max.

Presion de trabajo minima para el agarre
Presidn de trabajo minima para el giro
Tiempo de cierre/apertura

Tiempo de giro con carga de tamafio medio sujeta**
Longitud maxima admisible de los dedos
Peso méax. admisible por dedo

Inercia max. admisible de la preparacion
Clase de proteccidn IP

Temperatura ambiente min./méx.
Repetibilidad de agarre

Repetibilidad de giro

Dimensiones Xx Y x Z

[mm]
[N]
[N]
[Nm]
[°]
[°]

[kg]
[em3]
[em3]
[kgl
[bar]
[bar]
[bar]
[bar]
[s]

[s]
[mm]
[kgl
[kgmm?]

[°d
[mm]
[°]

[mm]

Fuerza de agarre en el cierre

Dimensiones y cargas maximas

Fuerza de agarre

= GSM-P 50 / &4 bar
~GSM-P 50/ 6 bar

= GSM-P 50-AS | &4 bar
= GSM-P 50-AS | 6 bar
150

L [mm] 10 20 30 40 50
Punto P: longitud de los dedos

Fuerza de agarre en la apertura

[ Mx méx.3 Nm
[ My méx. 4 Nm

Il Mz max. 5 Nm
[l Fz max. 200N

Fuerza de agarre

= GSM-P 50 / 4 bar
~GSM-P 50 / 6 bar

= GSM-P 50-1S / &4 bar
= GSM-P 50-1S / 6 bar

200
150
100
50
=
L[mm] 10 20 30 40 50
Punto P: longitud de los dedos
GSM-P GSM-P GSM-P
50-E-090 50-E-180 50-AS-E-090
0304650 0303850 0304651
8 8 8
105/93 105/93 135/-
30
2.9 2.9 2.9
90 180 90
90 180 90
Elastémero Elastémero Elastémero
0.52 0.52 0.52
10.84 10.84 10.84
51 85 51
1.53 1.53 1.53
6 6 6
6.5 6.5 6.5
2 2 3
3 3 3
0.01/0.01 0.01/0.01 0.01/0.02
0.14 0.24 0.14
50 50 50
0.14 0.14 0.14
180 180 176
30 30 30
5/90 5/90 5/90
0.02 0.02 0.02
0.1 0.1 0.1

64 x 73.5 x 142.5 64 x 73.5x 142.5 64 x 73.5x 161

® Las fuerzasy los momentos indicados son
valores estaticos que se aplican por garra
base y deben darse simultdneamente.
Adicionalmente podrian producirse cargas en
el momento generado por la fuerza de
agarre.

GSM-P GSM-P GSM-P
50-AS-E-180 50-IS-E-090 50-IS-E-180
0303851 0304652 0303852

8 8 8

135/- -1114 -1114

30 21 21

2.9 2.9 2.9

180 90 180

180 90 180
Elastémero Elastémero Elastémero
0.52 0.52 0.52

10.84 10.84 10.84

85 51 85

1.53 1.2 1.2

6 6 6

6.5 6.5 6.5

b4 [ [

3 3 3
0.01/0.02 0.02/0.01 0.02/0.01
0.24 0.14 0.24

50 50 50

0.14 0.14 0.14

176 176 176

30 30 30

5/90 5/90 5/90

0.02 0.02 0.02

0.1 0.1 0.1

64 x 73.5x 161 64 x 73.5 x 161 64 x 73.5 x 161

* *Tiempo de giro con una carga de sujecion media que equivale a la mitad del momento de inercia max. admisible de la masa del disefio. Puede
desplazarse sin estrangulamiento para el movimiento giratorio.




GSM-P 50

Mddulo de agarre giratorio con pinza paralela

Datos técnicos

Denominacién GSM-P GSM-P GSM-P GSM-P GSM-P GSM-P
50-5-090 50-5-180 50-AS-5-090 50-AS-5-180 50-1S-S-090 50-15-5-180

1D 0304750 0303950 0304751 0303951 0304752 0303952

Carrera por mordaza [mm] 8 8 8 8 8 8

Fuerza de cierre/apertura [N] 105/93 105/93 135/- 135/~ -1114 -1114

Fuerza de resorte min. [N] 30 30 21 21

Torque [Nm] 2.9 2.9 2.9 2.9 2.9 2.9

Angulo de giro [°] 90 180 90 180 90 180

Posibilidad de ajuste de la posicion final [°] 90 180 90 180 90 180

e e d Al arnoTtig'uador arnoTtig'uador aTnoTtig'uador arnortig'uador arnortigluador arnortig'uador
hidraulico hidraulico hidraulico hidraulico hidraulico hidraulico

Peso recomendado de la pieza [kg] 0.52 0.52 0.52 0.52 0.52 0.52

Consumo neumatico para el agarre [em3] 10.84 10.84 10.84 10.84 10.84 10.84

Consumo neumatico para el giro [cm3] 51 85 51 85 51 85

Peso [kgl 1.19 1.19 1.19 1.19 1.2 1.2

Presion nominal de servicio [bar] 6 6 6 6 6 6

Presion de trabajo méx. [bar] 6.5 6.5 6.5 6.5 6.5 6.5

Presion de trabajo minima para el agarre [bar] 2 2 [ [ [ 3

Presidn de trabajo minima para el giro [bar] 3 3 3 3 3 3

Tiempo de cierre/apertura [s] 0.01/0.01 0.01/0.01 0.01/0.02 0.01/0.02 0.02/0.01 0.02/0.01

Tiempo de giro con carga de tamafio medio sujeta** [s] 0.14 0.24 0.14 0.24 0.14 0.24

Longitud méaxima admisible de los dedos [mm] 50 50 50 50 50 50

Peso méx. admisible por dedo [kg] 0.14 0.14 0.14 0.14 0.14 0.14

Inercia max. admisible de la preparacion [kgmm?] 430 430 426 426 426 426

Clase de proteccion IP 30 30 30 30 30 30

Temperatura ambiente min./méx. [°q] 5/60 5160 5160 5160 5160 5160

Repetibilidad de agarre [mm] 0.02 0.02 0.02 0.02 0.02 0.02

Repetibilidad de giro [°] 0.1 0.1 0.1 0.1 0.1 0.1

Dimensiones Xx Y x Z [mm] 64 x 97 x 142.5 64 x 97 x 142.5 64 x97x161 64 x97x161 64 x 97 x 161 64 x97x161

* *Tiempo de giro con una carga de sujecion media que equivale a la mitad del momento de inercia max. admisible de la masa del disefio. Puede
desplazarse sin estrangulamiento para el movimiento giratorio.




GSM-P 50

Mddulo de agarre giratorio con pinza paralela

Vista principal
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El esquema, muestra el modelo basico del Gripper con las dedos abiertas, A, a Conexidn principal/directa, @ Médulo de giro y agarre de
sin tener en cuenta las dimensiones de las opciones descritas a unidad de giro de sentido conexién
continuacion. horario @ Conexién del dedo
B, b Conexidn principall/directa,
® Como alternativa alademas de la posicién fuerza de agarre mecénica princip Contorno perturbante durante

unidad de giro de sentido
antihorario

el giro
indice del muelle

asistida por resorte, se puede utilizar la valvula de mantenimiento de
la presion SDV-P para el agarre interior y el agarre exterior (véase el

apartado "Accesorios" del catdlogo). C, ¢ Conexidn principalldirecta,

. Profundidad de alojamiento en
apertura de pinza

lado opuesto para casquillo de
centraje

Deteccidn agarre y giro
MMS-P22

D, d Conexién principall/directa,
cierre de pinza
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GSM-P 50

Mddulo de agarre giratorio con pinza paralela

Conexion directa sin tubo, M4

Version con autoretencion de la fuerza de agarre AS/IS
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@ Adaptador

La conexion directa, sirve para suministrar aire comprimido sin necesidad
de tubos. El aire comprimido, se suministra a través de los taladros, que
hay en la placa de montaje.

@ Unidad de giro

Diseno de las garras

El dispositivo mecanico asegurador de la fuerza de agarre, garantiza una
fuerza de agarre minima, incluso en caso de caida de la presion. En la
variante AS/S, acttia como una fuerza de cierre; en la variante IS, como
una fuerza de apertura. Ademas, la posicion fuerza de agarre puede
emplearse para aumentar la fuerza de sujecidn o para un agarre de simple
efecto.

Modelo con amortiguadores
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Prisma vertical Prisma horizontal

Una pieza que se agarra usando tres puntos de contacto, se puede agarrar
de forma fiable con una elevada repetibilidad. Un sistema con mds de tres
puntos de contacto se considera sobredeterminado. El esquema muestra
dos diserios alternativos de dedos de garra para un agarre axial o radial
de una pieza cilindrica.

El esquema, muestra los cambios dimensionales de las variantes con
amortiguadores, en comparacion con las variantes con elastémero,
representadas en la vista principal.




GSM-P 50

Médulo de agarre giratorio con pinza paralela

Dedos en bruto ABR-MPG-plus 50
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@ Ajuste para pasador de
centraje

El esquema muestra las garras en bruto que pueden ser redisefiadas por el
cliente.

Denominacién D Material Material suministrado
ABR-MPG-plus 50 0340214 Aluminio (3.4365) 2

Detectores de proximidad inductivos

Juego de montaje para detector de proximidad: angulo
de giro de 90°/180°

16.2
]
16.2

12.3

12.3
_-50IC

Contorno perturbante durante Variante para versién de 90°
el giro Variante para versién de 180°

El kit de montaje para los modelos GSM de 90° y 180° es idéntico; la Unica

diferencia es el montaje en si. El kit de montaje, incluye dos levas de

deteccién, dos levas de mando, cuatro soportes de sensory piezas
pequenias. Los detectores de proximidad, deben pedirse por separado.

Denominacion 1D

AS-GSM-P 50 0304936

Deteccion y disposicion apilada

X>10

Sensor de posicion final, instalado con el kit de montaje

Denominacién 1D Normalmente en combinacion

AS-GSM-P 50 0304936

IN 40-S-M12 0301574
IN 40-S-M8 0301474 [
INK 40-S 0301555

® Para cada unidad se requieren cuatro sensores (normalmente cerrados),
asi como cables de prolongacién opcionales. El kit de montaje, se debe
solicitar opcionalmente como un accesorio. Tenga en cuenta el radio
minimo admisible de flexidn, para los cables del sensor. Por lo general
suele ser de 35 mm.

ATENCION: En el montaje de varias unidades consecutivas y para la
deteccion mediante sensores magnéticos, es obligatorio respetar una
distancia minima de X mm, entre las unidades.




GSM-P 50

Mddulo de agarre giratorio con pinza paralela

Sensor magnético programable MMS-P

@ Tope del sensor

Deteccion de posicidn, con dos posiciones programables por cada sensor.
Sensor de la posicidn final, para montar en la ranura en C

Denominacién D Imente en combinacion

MMSK-P 22-S-PNP 0301371

MMS-P 22-5-M8-PNP 0301370 [ ]
Goesgeconeion
KA GLNO804-LK-00500-A 0307767 [ ]

KA GLNO804-LK-01000-A 0307768

KA WLNO804-LK-00500-A 0307765

KA WLNO804-LK-01000-A 0307766

CLI-M8 0301463

V2-M8-4P-2XM8-3P 0301380

@® Porcada unidad GSM, se precisan dos sensores MMS-P. El distribuidor de
sensores, puede emplearse si se requiere usar cables de prolongacién
estandar (M8-3P).




GSM-P 64

Mddulo de agarre giratorio con pinza paralela

Fuerza de agarre en el cierre Dimensiones y cargas maximas
Fuerza de agarre
—~GSM-P 64/ 4 bar = GSM-P 64-AS | 4 bar
~GSM-P 64/ 6 bar = GSM-P 64-AS | 6 bar
200
—.
100
=
w
L [mm] 20 30 ) 50 60 70
Punto P: longitud de los dedos
[ Mx max.3.5 Nm B Mz max. 9 Nm
Fuerza de agarre en la apertura [ My méx.6 Nm [ Fz mdx. 250 N
Fuerza de agarre ® Llas fuerzas y los momentos indicados son
:ggn:ig:;zg:: :gzﬂigzﬁilif‘éﬁiﬁ valores estaticos que se aplican por garra
175 base y deben darse simultdneamente.
150 Adicionalmente podrian producirse cargas en
125 v e R el momento generado por la fuerza de
100 S agarre.
75
50
=
w
L [mm] 20 30 40 50 60 70
Punto P: longitud de los dedos
Datos técnicos
Denominacién GSM-P GSM-P GSM-P GSM-P GSM-P GSM-P
64-E-090 64-E-180 64-AS-E-090 64-AS-E-180 64~-1S-E-090 64-1S-E-180
D 0304660 0303860 0304661 0303861 0304662 0303862
Carrera por mordaza [mm] 10 10 10 10 10 10
Fuerza de cierre/apertura [N] 120/114 120/114 162/- 162/- -1147 -1147
Fuerza de resorte min. [N] 42 42 33 33
Torque [Nm] 2.7 2.7 2.7 2.7 2.7 2.7
Angulo de giro [°] 90 180 90 180 90 180
Posibilidad de ajuste de la posicion final [°] 90 180 90 180 90 180
Amortiguacién para el giro Elastomero Elastomero Elastomero Elastomero Elastomero Elastomero
Peso recomendado de la pieza [kg] 0.61 0.61 0.61 0.61 0.61 0.61
Consumo neumatico para el agarre [em3] 15.81 15.81 15.81 15.81 15.81 15.81
Consumo neumatico para el giro [cm3] 51 85 51 85 51 85
Peso [kgl 1.39 1.39 1.51 1.51 1.51 1.51
Presién nominal de servicio [bar] 6 6 6 6 6 6
Presion de trabajo méx. [bar] 6.5 6.5 6.5 6.5 6.5 6.5
Presion de trabajo minima para el agarre [bar] 2 2 [ [ [ [
Presion de trabajo minima para el giro [bar] 3 3 3 3 3 3
Tiempo de cierre/apertura [s] 0.01/0.01 0.01/0.01 0.01/0.02 0.01/0.02 0.02/0.01 0.02/0.01
Tiempo de giro con carga de tamafio medio sujeta** [s] 0.14 0.24 0.14 0.24 0.14 0.24
Longitud méxima admisible de los dedos [mm] 64 64 64 64 64 64
Peso méx. admisible por dedo [kg] 0.24 0.24 0.24 0.24 0.24 0.24
Inercia max. admisible de la preparacion [kgmm?] 90 90 91 91 91 91
Clase de proteccidn IP 30 30 30 30 30 30
Temperatura ambiente min./max. [oq 5/90 5/90 5190 5190 5/90 5/90
Repetibilidad de agarre [mm] 0.02 0.02 0.02 0.02 0.02 0.02
Repetibilidad de giro [°] 0.1 0.1 0.1 0.1 0.1 0.1
Dimensiones X x Y x Z [mm] 64 x 73.5 x 142.5 64 x 73.5 x 142.5 64 x 73.5 x 152 64 x 73.5 x 152 64 x 73.5x 152 64 x 73.5 x 152

* *Tiempo de giro con una carga de sujecion media que equivale a la mitad del momento de inercia max. admisible de la masa del disefio. Puede
desplazarse sin estrangulamiento para el movimiento giratorio.
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Datos técnicos

Denominacién GSM-P GSM-P GSM-P GSM-P GSM-P GSM-P
64-5-090 64-5-180 64-AS-S-090 6L4-AS-5-180 64-1S-5-090 6L-1S-5-180

1D 0304760 0303960 0304761 0303961 0304762 0303962

Carrera por mordaza [mm] 10 10 10 10 10 10

Fuerza de cierre/apertura [N] 120/114 120/114 162I- 162/~ -1147 -1147

Fuerza de resorte min. [N] 42 42 33 33

Torque [Nm] 2.7 2.7 2.7 2.7 2.7 2.7

Angulo de giro [°] 90 180 90 180 90 180

Posibilidad de ajuste de la posicion final [°] 90 180 90 180 90 180

e e d Al arnoTtig'uador arnoTtig'uador aTnoTtig'uador arnortig'uador arnortigluador arnortig'uador
hidraulico hidraulico hidraulico hidraulico hidraulico hidraulico

Peso recomendado de la pieza [kg] 0.61 0.61 0.61 0.61 0.61 0.61

Consumo neumatico para el agarre [em3] 15.81 15.81 15.81 15.81 15.81 15.81

Consumo neumatico para el giro [cm3] 51 85 51 85 51 85

Peso [kgl 1.39 1.39 1.51 1.51 1.51 1.51

Presion nominal de servicio [bar] 6 6 6 6 6 6

Presion de trabajo méx. [bar] 6.5 6.5 6.5 6.5 6.5 6.5

Presion de trabajo minima para el agarre [bar] 2 2 [ [ [ 3

Presidn de trabajo minima para el giro [bar] 3 3 3 3 3 3

Tiempo de cierre/apertura [s] 0.01/0.01 0.01/0.01 0.01/0.02 0.01/0.02 0.02/0.01 0.02/0.01

Tiempo de giro con carga de tamafio medio sujeta** [s] 0.14 0.24 0.14 0.24 0.14 0.24

Longitud méaxima admisible de los dedos [mm] 64 64 64 64 64 64

Peso méx. admisible por dedo [kg] 0.24 0.24 0.24 0.24 0.24 0.24

Inercia max. admisible de la preparacion [kgmm?] 340 340 341 341 341 341

Clase de proteccion IP 30 30 30 30 30 30

Temperatura ambiente min./méx. [°q] 5/60 5160 5160 5160 5160 5160

Repetibilidad de agarre [mm] 0.02 0.02 0.02 0.02 0.02 0.02

Repetibilidad de giro [°] 0.1 0.1 0.1 0.1 0.1 0.1

Dimensiones Xx Y x Z [mm] 64 x 97 x 142.5 64 x 97 x 142.5 64 x 97 x152 64 x 97 x152 64 x 97 x 152 64 x 97 x 152

* *Tiempo de giro con una carga de sujecion media que equivale a la mitad del momento de inercia max. admisible de la masa del disefio. Puede
desplazarse sin estrangulamiento para el movimiento giratorio.
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Vista principal
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El esquema, muestra el modelo basico del Gripper con las dedos abiertas,
sin tener en cuenta las dimensiones de las opciones descritas a
continuacion.

® Como alternativa alademas de la posicion fuerza de agarre mecénica
asistida por resorte, se puede utilizar la valvula de mantenimiento de
la presion SDV-P para el agarre interior y el agarre exterior (véase el
apartado "Accesorios" del catdlogo).

A, a Conexidn principal/directa,
unidad de giro de sentido
horario

B, b Conexidn principal/directa,
unidad de giro de sentido
antihorario

C, ¢ Conexién principal/directa,
apertura de pinza

D, d Conexién principall/directa,
cierre de pinza

A® ©

@
&
@

Médulo de giro y agarre de
conexion

Conexion del dedo

Contorno perturbante durante
el giro

indice del muelle

Profundidad de alojamiento en
lado opuesto para casquillo de
centraje

Deteccidn agarre y giro
MMS-P22
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Mddulo de agarre giratorio con pinza paralela

Conexion directa sin tubo, M4

Version con autoretencion de la fuerza de agarre AS/IS
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@ Adaptador

La conexion directa, sirve para suministrar aire comprimido sin necesidad
de tubos. El aire comprimido, se suministra a través de los taladros, que
hay en la placa de montaje.

@ Unidad de giro

Diseno de las garras

El dispositivo mecanico asegurador de la fuerza de agarre, garantiza una
fuerza de agarre minima, incluso en caso de caida de la presion. En la
variante AS/S, acttia como una fuerza de cierre; en la variante IS, como
una fuerza de apertura. Ademas, la posicion fuerza de agarre puede
emplearse para aumentar la fuerza de sujecidn o para un agarre de simple
efecto.

Modelo con amortiguadores
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Prisma vertical Prisma horizontal

Una pieza que se agarra usando tres puntos de contacto, se puede agarrar
de forma fiable con una elevada repetibilidad. Un sistema con mds de tres
puntos de contacto se considera sobredeterminado. El esquema muestra
dos diserios alternativos de dedos de garra para un agarre axial o radial
de una pieza cilindrica.

El esquema, muestra los cambios dimensionales de las variantes con
amortiguadores, en comparacion con las variantes con elastémero,
representadas en la vista principal.
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Dedos en bruto ABR-MPG-plus 64
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@ Ajuste para pasador de
centraje

El esquema muestra las garras en bruto que pueden ser redisefiadas por el
cliente.

Denominacién D Material Material suministrado
ABR-MPG-plus 64 0340215 Aluminio (3.4365) 2

Detectores de proximidad inductivos

Juego de montaje para detector de proximidad: angulo
de giro de 90°/180°
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Contorno perturbante durante Variante para versién de 90°
el giro Variante para versién de 180°

El kit de montaje para los modelos GSM de 90° y 180° es idéntico; la Unica

diferencia es el montaje en si. El kit de montaje, incluye dos levas de

deteccién, dos levas de mando, cuatro soportes de sensory piezas
pequenias. Los detectores de proximidad, deben pedirse por separado.

Denominacion 1D

AS-GSM-P 64 0304937

Deteccion y disposicion apilada

X>10

Sensor de posicion final, instalado con el kit de montaje

Denominacién 1D Normalmente en combinacion

AS-GSM-P 64 0304937

IN 40-S-M12 0301574
IN 40-S-M8 0301474 [
INK 40-S 0301555

® Para cada unidad se requieren cuatro sensores (normalmente cerrados),
asi como cables de prolongacién opcionales. El kit de montaje, se debe
solicitar opcionalmente como un accesorio. Tenga en cuenta el radio
minimo admisible de flexidn, para los cables del sensor. Por lo general
suele ser de 35 mm.

ATENCION: En el montaje de varias unidades consecutivas y para la
deteccion mediante sensores magnéticos, es obligatorio respetar una
distancia minima de X mm, entre las unidades.
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Sensor magnético programable MMS-P

@ Tope del sensor

Deteccion de posicidn, con dos posiciones programables por cada sensor.
Sensor de la posicidn final, para montar en la ranura en C

Denominacién D Imente en combinacion

MMSK-P 22-S-PNP 0301371

MMS-P 22-5-M8-PNP 0301370 [ ]
Goesgeconeion
KA GLNO804-LK-00500-A 0307767 [ ]

KA GLNO804-LK-01000-A 0307768

KA WLNO804-LK-00500-A 0307765

KA WLNO804-LK-01000-A 0307766

CLI-M8 0301463

V2-M8-4P-2XM8-3P 0301380

@® Porcada unidad GSM, se precisan dos sensores MMS-P. El distribuidor de
sensores, puede emplearse si se requiere usar cables de prolongacién
estandar (M8-3P).
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