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2-finger Gripping Overall
parallel Type force at stroke
grippers, pneumatic 6 bars (N) in mm
OPP2-64 220 420 12 6 0.27
OPP2-80 360 540 16 8 0.45 2 fingers
OPP2-100 550 900 20 10 0.8 Spring-packaged
OPP2-125 845 1520 26 13 1.4 pressure plate
OPP2-160 1490 2680 32 16 2.6 Stabilised force
OPP2-180 1560 2800 40 20 4.4 Pressurisation
OPP2-200 2200 3950 50 25 6.2 Stroke control
OPP2-250 3650 6150 60 30 12.4
Page 11
OPP2-320 4860 8410 72 36 19
OPM 030 60 / 8 / 0.08 .
2 fingers
OPM 040 100 / 11 / 0.11 . .
High gripping force
OPM 050 190 / 14 / 0.2 .
Spring-packaged
OPM 064 410 340 12 18 0.38
pressure plate
OPM 080 650 540 16 24 0.68 .
Stabilised force
OPM 100 1100 920 20 30 1.2 ..
Pressurisation
OPM 125 2000 1670 26 35 2.2
OPM 160 3700 3100 32 42 4.3 Stroke control
' Page 19
GHL 12 95 12 -48 0.15...
GHL 16 170 16-64 | 0.35... 2 fingers
GHL 20 270 20-80 | 0.65... Small dimensions
Stroke control
Large strokes
Stroke Control
Page 29
PEP 10 30 16 4 7 0.055
PEP 16 94 54 6 11 0.13 2 fingers
PEP 20 150 86 10 17 0.23 Small dimensions
PEP 25 200 140 14 21 0.45 2 jaws version
PEP 32 290 / 22 / 0.75 Stabilised force
PEP 40 445 / 30 / 1.28 Large strokes
PEP 56 950 / 47 / 2.6
PEP 70 1.440 / 63 / 5.2 Page 33
SRO-64 200 12 0.45
SRO-80 330 16 0.8 2 fingers
SRO-100 510 20 1.3 Rating IP 67
SRO-125 760 26 2.3 Stroke control
SRO-160 1200 32 4.0 Spring-packaged
SRO-180 1380 40 5.8 pressure plate
SRO-200 1780 50 8.3 Stabilised force
SRO-250 3200 60 16.5
Page 39
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PLE 16 170 30-60 | 0.59...
PLE 20 270 40-80 | 1.03... 2 fingers
PLE 25 420 50-100 1.7... Large strokes
PLE 32 700 70-120 29.. Stroke control
PLE 40 1100 100-160 5.3...
Page 45
GPL 16 170 40-160 0.6...
GPL 25 460 80-160 1.7... 2 fingers
GPL 40 1050 80-300 3. Large strokes
GPL 60 2400 120-400 5.6... Stroke control
Long fingers
Page 49
GPRS 60 2300 100-300 17...
GPRS 80 5100 120-400 31... 2 fingers
Large strokes
Stroke control
Long fingers
Page 53
3-fingers Gripping Overall
self-centring Type force at stroke
gripper, pneumatic 6 bars (N) in mm
MAC3-50 270 / 9 0.22 )
MAC3-64 580 970 | 12 6 0.4 _3 fingers
MAC3-80 1000 2300 16 8 0.75 Spring-packaged
MAC3-100 1800 4050 20 10 1.4 pressure plate
MAC3-125 3000 5800 | 26 13 2.4 Stabilised force
MAC3-160 6000 11000 32 16 4.9 Pressurisation
MAC3-200 7100 16000 | 50 25 | 115 Stroke control
MAC3-250 10300 18600 | 60 30 21.5 Page 57
GPS 3-30 75 4 0.06
GPS 3-36 120 4 0.10 3 fingers
GPS 3-42 185 6 0.14 Small dimensions

Stroke control

Page 65
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SRP-64 580 12 0.8 3 fingers
SRP-80 1000 16 1.2 P67
SRP-100 1800 20 2.1 Spring-packaged
SRP-125 3000 26 3.85 pressure plate
SRP-160 6000 32 73 Stabilised force
SRP-200 7100 50 18 Hermetic
SRP-250 10300 60 33 Stroke control

Page 69
MFB-70 420 8 0.35 N
3 fingers
MFB-85 1000 12 0.7
Through hole
MFB-110 1380 16 1.5 .
Spring-packaged
MFB-140 2180 20 3.5
MFB-170 3400 26 6 pressure plate
Stabilised force
MFB-220 5500 32 9.5 L
Pressurisation
Stroke control
Page 75
MCL 40 1650  (2790) 64 5.5.. )
3 fingers
MCL 50 2440  (4100) 110 12... .
PN or ID (pneumatic
MCL 63 3060 (5160) 200 28... .
or hydraulic)
MCL 80 2600 / 320 75... .
Spring-packaged
pressure plate
Pressurisation
Stroke control
Page 83
4-fingers Gripping Overall
self-centring Type force at stroke
gripper, pneumatic 6 bars (N) in mm
MAA4-75 770 1290 12 6 0.8 .
MA4-95 1330 3060 | 16 8 1.5 4 fingers
MA4-110 2400 5330 | 20 10 2 Spring-packaged
MA4-145 4130 7700 | 26 13 4.4 pressure plate
MA4-185 8000 14670 | 32 16 8.5 Stabilised force
MA4-230 11200 25380 | 50 25 | 16.8 Pressurisation
Stroke control
Page 87
GPS4-30 95 4 0.07 f
GPS4-36 145 4 0.1 4 fingers
Small dimensions
GPS4-42 230 6 0.16

Stroke control

Page 93

QMiL Via A. De Francisco 128 - Tel. +39.011.821.11.81 - Fax +39.011.895.44.62 - 10036 Settimo T.se (To) - Italy 3



MFB/4-85 1200 12 0.75 .
MFB/4-110 1700 16 1.6 4 fingers
Through hole
MFB/4-140 2900 20 3.7 Spring-package
Pressurisation
Stroke control
Page 97
2-fingers Gripping Overall
angular gripper, force at stroke
pneumatic 6 bars (Ncm) in mm
PLA 10 14 0°-30° 0.035
PLA 16 55 0°-30° 0.11 2 griffe
Small dimensions
Stroke control
Page 101
OPLE 30 75 0°-40° 0.08
OPLE 40 150 0°-40° 0.1 2 griffe
OPLE 50 400 0°-40° 0.2 Spring-package
OPLE 64 900 0°-40° 0.38 pressure plate
OPLE 80 1820 0°-40° 0.68 Stroke control
OPLE 100 3900 0°-40° 1.2
Page 103
PGC 14 120 0°-180° 0.10
PGC 16 220 0°-180° 0.18 2 griffe
PGC 20 420 0°-180° 0.26 Limited stroke
PGC 25 700 0°-180° 0.4 Stroke control
PGC 32 1400 0°-180° 0.6 90°+90°
PGC 40 2800 0°-180° 1.1
PGC50 5400 0°-180° 1.9
11000 0°-180° 2.8
PGC63 Page 107
Pneumatic/ Torque at Overall
hydraulic swivel Type 6 bars (Nm) stroke
actuator in mm
PAO-MC 15 () 0°-180° 0.55 2 position
PAO-MC 20 2 (8) 0°-180° 0.85 PN or ID (pneumatic
PAO-MC 30 65  (27) 0°-180° 2 or hydraulic)
Position adjustement
PAO-MC 4 ) °.180° )
O-MC 40 1.5 (48) 00 1800 3.3 Air distribution
PAO-MC 50 23 (95 0°-180 6 Position control
PAO-MC 60 37 (154) 0°-180° 9 0°-90° or 0° - 180°

Damping
shock absorber

Page 113
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PAO 15 1 / 0°-180° 0.7 .
PAO 20 2 / 0°-180° 1 2 or 3 position
0° - 90° - 180°
PAO 30 6.5 / 0°-180° 2.5 0° - 90° or 0° - 180°
PAO 40 11.5 / 0°-180° 4.5 Air distribution
PAO 50 23 / 0°-180° 8.2 Position control
PAO 60 37 (74) 0°-180° 12.7 Position adjustement
Damping
shock absorber
Page 117
TC-PAO 15 / 0°-180° 1.1
TC-PAO 20 2 4 0°-180° 2 Aif g’i;sr:;i;'i‘on
TC-PAO 30 6.5 13 0°-180° 4.1 Position control
TC-PAO 40 11.5 23 0°-180° 7 Position adjustement
TC-PAO 50 23 46 0°-180° 14.5 Damping
TC-PAO 60 37 74 0°-180° 21.2 shock absorber
Page 123
ARP 3 0.38 0°-180° 0.25
ARP 7 0.8 0°-180° 0.45 a:dp_;;ii:‘h:rs
ARP 20 2.25 0°-180° 0.7 Compact dgsign
0°-90° or 0°-180°
ARPEP 10 0.3 Nm/30N 180°-7mm 0.3 stroke from 4 to 21Tmm
ARPEP 16 0.7Nm/94 N 180°-11mm 0.6
ARPEP 20 2Nm/150 N 180°-17mm 1.1
ARPEP 25 1.9 Nm /200 N 180°-21mm 1.6 Page 129
Clamping force blocks, Gripping Overall
pneumatic / hydraulic, Type force at stroke
centric clamping 6 bars (N) in mm
MIA1-G2-20 890 1480 12 6 0.8
MIA1-G2-25 1290 2150 16 8 1.2 2 jaws
MIA1-G2-32 3010 5080 20 10 1.8 Large stroke
MIA1-G2-40 4360 7120 | 26 13 2.9 Serrated jaws
MIA1-G2-50 8470 14280 32 16 5.4 Spring-package
MIA1-G2-54 10660 17830 | 40 20 8.5 pressure plate
MIA1-G2-60 12540 20960 50 25 11.5 Control stroke
MIA1-G2-80 25820 43140 60 30 24.5
MIA1-G2-100 33000 53070 | 72 36 | 445 Page 135
MIA1-G2-120 45600 73320 | 100 50 97
OPF 100 6000 13000 12 4.6 3
OPF 160 15000 34000 | 16 6.2 8.9 2 jaws
OPF 200 20000 47000 | 18 7 | 156 |PneumaticorHydraulic
OPF 250 31000 52000 | 20 7.8 27 Strong guide
OPF 250/2 44000 30 30 Serrated jaws
Pressurization
Page 141
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SPF 66/PN 3900 78000 4.4 1.11.7
2 jaws
SPF 100/PN 7300 14000 8.4 456.8 .
Serrated jaws
SPF 160/PN 22500 42000 10 11175 with quick change
SPF 200/PN 34000 62000 12 2133 Pressurization
SPF 250/PN 39000 76000 20 3245 Central Lubrication
SPF 66/ID 11500 4.4
SPF 100/ID 27000 8.4 4.5
SPF 160/ID 50000 10 12 Page 145
SPF 200/ID 66000 12 20
SPF 250/ID 80000 20 30
. Cylinder diameter
at;:‘:\:;r Type thrustin N
at 6 bars
MSR 08 2x8/59 10 - 30
MSR 12 2x12/129 20-75 c"°;:i;°e"e"
MSR 16 2x16/235 30- 100 Double cylinder
MSR 20 2x20/365 30- 100 Speed 0.5:0.7 m/s
MSR 25 2x25/577 30 - 100 Shock absorbers
Adjustable position
Page 151
MG 10 10/38 30 - 50
MG 16 16798 30 - 100 Slide rail
MG 20 20/ 152 30 - 100 SZiedI?O?Oj m/s
MG 25 25/240 30- 100 nock absorbers
Adjustable position
MG 32 32/396 30 - 100
Page 157
MCB 10 10/38 25-50 Bush auid
MCB 16 16798 25-50 us ogr“' €
MCB 20 20/152 25-75 linear bearing guide
MCB 25 25/240 25-125 Speed 0.1+0.5 m/s
MCB 32 32/396 30 - 125
MCB 40 40/ 608 50 - 200
MCB 50 50/ 961 50 - 150
Page 163
AL 08 16/104 25-80
AL 12 20/170 25-160 Linear bering
AL 20 25/267 25-200 Speed 0.5:0.7 m/s
AL 25 32/482 50-320 Cylinder I1SO 6431/6432
AL 32 40/753 50-500 Shock absorber
50/1178 80-500 Adjustable position
Page 169
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OPP 2

PEP

SRO
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MIA 1

ARPEP

OPF
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Check List Greifercheckliste

Gripper check-list | Customer/Firma Projekt Nr.
Greiferceckliste .
Contact person/Konakt Person Department/Abteilung
Tel. Nr. Fax
Email Date/Datum
OMIL
Contact person/Mitarbeiter Department/Abteilung
Gripper/Greifer
— Temperature/Temperatur = = "C
— Application/Anwendung grinding/schleifen []
mechanical machining/ mech.Bearbeitung []
assembly/Montage []
other/andere []
— Part dimensions/Dimension Werkstlick II?/ _ mm
— Operating pressure/Betriebsdruck = MPa
— Finger length/Fingerlange = mm

— Mass/Eigen Masse = Kg

- 9] 0
/ ] -3
o o
\ - re [
X )

alk

— Stroke/Hub Winkel _ =°
parallel = mm/Backe
— Gripping by friction/Greifen tber Reibschluss =
form-fit/Formschluss []
— External loads/Externe Krafte CA N MR Nm
MF - NmMT__ Nm
CAl MT
-
MR |
© O
o | o |
o o
) I
— Remarks:
— Bemerkungen:
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2-finger parallel gripper - pneumatic - series OPP2
2-Finger - Parallelgreifer pneumatisch - Typ OPP2

Technische Eigenschaften:

Betriebsdruck: 2 bis 8 bar
Wiederholgenauigkeit:
OPP2-64...125 0.01mm;

OPP2-160...320 0.02mm uber 100
Schaltspiele

Betriebstemperaturbereich:
von -10°C bis 90°C;
bis 130°C und hoéher auf Anfrage

Kinematik: Keilhakenprinzip
zwangsgefuhrt tber schrage Ebene

Material : Gehause aus hochfester
Aluminiumlegierung hartbeschichtet,
Funktionsteile aus gehéartetem Stahl

Betatigung : pneumatisch tber gefilterte
Druckluft 10um, trocken oder geolt

Wartungsfrei: bis 1.5 Mio. Schaltspiele
Fur Innen-und AuRengreifen geeignet

Diagram der empfohlenen Hebel und
Fingerlangen Seite 17

Anschlussmafe der Grundbacken Seite 18
Schutzart IP40

Druckluftanschisse: tber die
Seitenflachen-Grundflachen

M5 Sperrluftanschluss moglich
24 Monate Garantie

Technical data:

Range of operating pressure: 2 - 8 bar
Repeatability accuracy:
OPP2- 64 .. 125 0.01 mm;

OPP2 - 160..320 0.02mm over 100
cycles

Operating temperature: from -10°C to
90°C; version up to 130°C upon request
Operating principle: wedge-hook
kinematics

Housing material: high tensile hard-
coated aluminium alloy, hard-anodized
Material of functional parts: treated
ground steel

Actuation : compressed air filtered (10
pum), dry or lubricated

Maintenance: no maintenance required
for the first 1.5 million cycles

- Suitable for internal/external gripping

Maximum permitted finger offset page 17
Layout finger connection page 18
Rating IP 40

Air cibbectuibs: sides and base

M5 pressurisation on both sides
Warranty 24 months

QMiL Via A. De Francisco 128 - Tel. +39.011.821.11.81 - Fax +39.011.895.44.62 - 10036 Settimo T.se (To) - Italy
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2-finger parallel gripper - pneumatic - series OPP2

2-Finger - Parallelgreifer pneumatisch - Typ OPP2

Magnetic limit switch seat
type D-M9P (SMC) or R626 (OMIL)

A Hubabfrage Uber
Magnetschalter Typ D-M9P
(SMC) oder R626 (OMIL)
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2-finger parallel gripper - pneumatic - series OPP2
2-Finger - Parallelgreifer pneumatisch - Typ OPP2

T lﬂ.ﬂ..l....ﬂﬂl.....l..!

OPP2 64 4 21 10.5 75 75 M5 5 14545 18 6.5

OPP2 80 80 53 36 34 9 5 255 44 13 16 M5 75 9 15 M5 8 13 55 23 8 39
OPP2 100 100 67 44 40 13 6 32 52 16 20 M6 95 11 18 M6 8 21 6.5 27 10 48
OPP2 125 125 81 56 46 14 8.5 40.5 62 20.5 24 M8 11 14 25 M8 10 22 9 33 12 60
OPP2 160 160 102 70 58 12 9 50 74 25 32 M10 11 14 35 M8 10 21 9 36 13 76
OPP2 180 180 120 76 60 14 9.5 55 80 27.5 36 10 M10 14 17 45 M10 10 27 11 45 16 80
OPP2 200 200 130 86 68 20 11 62 90 31 40 12 M12 17 19 50 10 M12 12 33 13 50 20 90
OPP2 250 250 164 112 90 28 17 80 120 41 48 12 M12 19 25 65 12 M16 18 45 17 63 22 118
OPP2 320 0 200 140 112 24 18 100 144 50 M16 19 12 M16 20 36 17 66 26 132

o o o O
o o o 0o &~

Stroke for
Type finger (mm)
codel |code2
d d d t
I R Hub pro
Finger (mm)
Ver.1 | Ver.2

245 55 52 39 11 M3 @5 M5 6 3
OPP2 80 39 21 29 32 69 64 10 24 21 46 49 11 28 M5 13 M5 @65 M8 8 4

OPP2 64 19 21 5
6
OPP2 100 48 26 34 34 88 80 12 30 25 52 55 15 34 1/8 15 7 M5 @65 M8 10 5
7
8
8

o 0 o O

OPP2 125 58 31 43 40 111 100 16,5 38 32 60 64 16 38 1/8 18 M5 @65 M8 13 6.5
OPP2 160 78 30 56 10 47 144 125 20 50 40 73 77 19 45 1/8 22 M5 @65 M8 16 8
OPP2 180 80 40 66 12 57 160 140 21.556.5 45 91 95 20 50 1/8 26 M5 M8 M12 20 10

OPP2 200 90 50 74 14 67 180 156 24 62 48 108 112 22 55 1/8 30 10 M5 M8 M12 25 125
OPP2 250 124 60 88 16 83224 200 33 76 56 131 139 31 60 1/8 36 10 M5 M8 M12 30 15
OPP2 320 152 50 118 20 113 292 250 40 100 68 162 170 36 65 1/4 44 10 M5 M8 M12 36 18

Gripping force at Air consum | Moment | Gripper | Recommended weight Approx. time fmggr

6 bar (N) for double | of inertia | weight | of part for transport (Kg) s) length/

code 1 code 2 stroke (cm?) | (Kgem?) (Kg) code 1 code 2 close | weight

. Greifkraft bei 6 bar (N)| Srryerbralch | Massentrag, W et tg) | SchlieRzeit (s) Flﬁgg%l
Vers.1 , Vers.2 (cm?) (Kgem?) Vers. 1 Vers. 2 offnen schlieRen|Eigenmasse
OPP2 64 220 420 9 1 0.27 1.1 2.1 0.02 0.02 64/0.32
OPP2 80 360 540 19 2.3 0.45 1.8 2.7 0.03 0.03 80/0.55
OPP2 100 550 900 39 6.4 0.8 2.7 4.5 0.05 0.05 100/1.05
OPP2 125 845 1520 72 17 1.4 4.3 7.7 0.08 0.08 125/2
OPP2 160 1490 2680 138 50 2.6 7.5 13.6 0.10 0.10 160/3.3
OPP2 180 1560 2800 250 107 4.4 8 14.2 0.16 0.16 180/4.3
OPP2 200 2200 3950 400 187 6.2 11.2 20 0.30 0.30 200/6.4
OPP2 250 3650 6150 820 596 12.4 18.6 31.3 0.60 0.60 250/8.7
OPP2 320 4860 8410 1200 1463 19 24.7 42.8 0.85 0.85 320/11.8

Transportable weight calculated with w = 0.1 and fs = 2. With form-fit gripping the mass may be greater.
The gripping force is the arithmetic sum of the individual finger forces at the fingers at “I”’ mm distance at 6 bar
Finger weight in Kg.

Empfehlung fur max. Werkstiickgewicht gerechnet mit p = 0.1 fs =2 . Bei Formschluss sind gréRere Massen moglich.
Die Greifkraft ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkrafte im Abstand “I”” in mm
bei 6 bar. Eigenmasse in Kg.
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2-finger parallel gripper - pneumatic - series OPP2
2-Finger - Parallelgreifer pneumatisch - Typ OPP2

Allowed load data

Maximal zul. Krafte und Momente

MT cA | MR
- (N) [ (Nm) (Nm) (Nm
IL ﬂ]ﬂﬂJ : OPP2 64 30 15
' ’ OPP2 80 620 85 &5 85
M R | OPP2 100 810 95 50 45
@ ’ @ OPP2 125 930 100 70 65
O | O ! OPP2 160 1140 110 85 85
! OPP2 180 2200 115 90 95
OPP2 200 3200 140 100 120
OPP2 250 4300 200 135 170
\ OPP2 320 6600 330 250 280
I
© @)
I '
£ [ ©) MF
Federnder Andruckstern P
E
stroke
C Hub
— A 1 4 ] =N I_
<| m SHerEOH - -1o- oo 1 ===
J . T_
— ] Ay I
D F
upon request: passing rod (not for OPP-64)
Auf Anfrage: Hubabfrage des Andriicksterns (auBer OPP2-64) Typ
Typ
A 38 44 52 62 74 80 90 120 144
B 16 22 26 32 42 44 48 60 80
C 20 24 26 38 48 60 66 88 116
D 58 62 80 98 120 140 154 196 240
E 4 4 5 6 6 8 8 10 10
F 5 6 7 8 8 9 9 12 14
R 8 4 4 5 5 6 6 8 10
T}?r"aufstt 11-30N 38-45N 50-80N 100-240N  165-410N  210-380N 250-330N 380-510N  420-620N

NOTE : the grippers with spring packaged pressure plate can be applied through the lower holes only
Anmerkung: Der Greifer mit federnden Andrickstern kann nur Gber den unteren Kolben abgefragt werden
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2-finger parallel gripper - pneumatic - series OPP2
2-Finger - Parallelgreifer pneumatisch - Typ OPP2

Force at 6 bar in N at | mm

Greifkraft (N) in Abhangigkeit der
Fingerlange “I”’ (mm) bei 6 bar

Ny OPP2 64

M o

2004 T TTeeeo

- code 1 closing Version 1 AuBenspannen

- code 2 closin —_— \Version 2 AuBenspannen T T T T
9 P 20 40 60 8o MmM
N OPP2 80 N OPP2 100
1000 1400 —
750 — 1050
500_\ 700_-\
2504 0 TT==- 350 S
I I I I I I I I I I
20 40 60 80 iegg Mo 25 50 75 100 izg I
N OPP2 125 N OPP2 160
2400 — 3400
1200 _\ 1700 -
004 o TTm==a. 850
T T T T T T T T
30 60 90 120 ieg i 35 70 105 140 175 mm
N OPP2 200 N OoPP2 250
4500 —
6000 —
3600
4500
27004 T Tmeen
...... 3000 B R
18004 T T===aol__
1500
900
T T T T T T T T T T
40 80 120 160 200 O 50 100 150 200 250 [AATT0
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2-finger parallel gripper - pneumatic - series OPP2
2-Finger - Parallelgreifer pneumatisch - Typ OPP2

Safety device to preserve gripping force
code MC (closing) MA(opening)

Malangaben fur Greifer mit Greifkraftsicherung
Version MC (schliel3en) MA (6ffnen)

Gripping force only with spring Approx
(N) with fixed elasticity gripping time
only with spring
(s)

SchlieRkraft tber Feder in (N) beim

AulRenspannen SchlieRzeit nur
Typ (Kg) . tber Feder (s)
OPP2 64 14 35 38 0.33 80 180 150 300 0.035
OPP2 80 18 45 44 0.6 150 330 260 440 0.035
OPP2 100 21 54 52 1.1 200 420 350 660 0.06
OPP2 125 26 68 62 1.8 320 700 630 1300 0.18
OPP2 160 30 84 74 3.3 520 1100 1050 1750 0.23
OPP2 180 32 92 80 5 600 1100 1100 1900 0.34
OPP2200 39 110 90 7.5 680 1300 1200 2300 0.5
OPP2250 45 140 120 145 1100 2000 2300 4300 1.2
OPP2320 60 160 144 215 1500 2500 3600 6500 1.6

NOTE: Minimum operating pressure 4.5 bar. Upon request versions with lower operating pressure; in
this case the force of the spring will be less.

Gripping force = Pneumatic gripping force + spring gripping force.

Gripping force is the arithmetic sum of the individual forces of the fingers.

BEMERKUNG: Betriebsdruck mindestens 4.5 bar

Die Greifkraft ergibt sich aus der pneumatischen Greifkraft + Federkraft
Die Greifkraft ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkrafte im Abstand

“I” bei 6 bar
Ordering example Bestellbeispiel

B + level pressure plate MC or MA indicate C

. |FUr Ausfihrung mit| ... Fur federgestiitzte | Fur Hubabfrage
Typ l/ %rés‘lac:n Nahrungsschalter :gg:ﬁgg&?ﬁnp Greifkraftsicherung de
B+Durchmesser MC oder MA Andriickstern C
B8 MC

Code For internal For spring For safety For passing
Type ) bushes indicate packaged device indicate rod
- S
OPP2 100 C1 P /
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QMilL
Gripping systems and automation

2-finger parallel gripper - pneumatic - series OPP2

2-Finger - Parallelgreifer pneumatisch - Typ OPP2

Diagramm der empfohlenen Hebel und Fingerlangen

&
' A Y Z in mm
! N 60 OPP2 64
! Y 50 OPM 064
i EI 40
! | 30
Z max: max length of the fingers with 495
terminals inside the dimensions of the housing 10
Z max: Maximale Lange der Finger mit kiemmen
innerhalb der Dimensionen des Gehauses o a5 a6 Y in mm
Z in mm Z in mm
7 OPP2 80 o OPP2 100
60| OPM 080 30' OPM 100
50 Gg—
40— 50 —
30 40
20 o]
10— 10
T T T T T T T T T
10 20 30 40 Y in mm 10 20 30 40 50 Y in mm
Z in mm Z in mm
o OPP2 125 . OPP2 160
90+ OPM 125 120 - OPM 160
75 100
60 | 80
45— 60+
30 40 -
15— 20
T T T I T T T T I
15 30 45 60 Y in mm 15 30 45 60 75 Y in mm
Z in mm Z in mm
2007 OPP2 180 2097 OPP2 200
175 175
150 1560
125 125
100 100
75 75
50 50 —
25 25
T T T T T T T T T T
20 40 60 80 100 Y in mm 25 50 75 100 125 Y in mm
Z in mm Z in mm
2407 OPP2 250 3207 OPP2 320
210 280
180 240 —
150 200
120 160
90 120
60 | 80
30 40
T T T I T T T T
30 60 90 120 Y in mm 3 70 105 140 Y in mm
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2-finger parallel gripper - pneumatic - series OPP2
2-Finger - Parallelgreifer pneumatisch - Typ OPP2

Dimensions of the finger for a appropriate connection

Anschlussmalie der Grundbacken

+0.4
+0.2
5
3

7 A +0.03 A
J +0.01
[ ] [ —~]
-0.3
E +0.1 L -0.5
[T =] [T -]
-0.4
H —0.6
<—>

Ao lc ol ol L

OPP2-64/OPM- 064/MAC3-64/MFB-85/MA4-75/MIA1- G2-20 5

OPP2-80/0OPM - 080/MAC3-80/MFB-110/MA4-95/MIA1- G2-25 s [ © [ 16| © 5 7 1255 B | 13
OPP2-100/0OPM -100/MAC3-100/MFB-140/MA4-110/MIA1- G2-32 65 6 20 8 6 8 32 6 15
OPP2-125/0PM -125/MAC3-125/MFB-170/MA4-145/MIA1- G2-40 85 85 24 8 8 9 405 6 18
OPP2-160/0OPM -160/MAC3-160/MFB-220/MA4-185/MIA1- G2-50 105 9 32 10 11 10 50 8 22
OPP2-180/MIAL - G2-54 105 95 36 12 12 10 55 10 26
OPP2-200/MAC3 -200/MA4-230/MIA1- G2-60 125 11 40 14 13 10 62 12 30
OPP2-250/MAC3 -250/MA4-250/MIA1- G2-80 125 17 48 16 16 13 80 12 36
OPP2-320/MIA1 - G2-100 165 18 64 20 22 13 100 16 44
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Gripping systems and automation

2-finger parallel gripper pneumatic - series OPM
2-Finger-Parallelgreifer pneumatisch - Typ OPM

Technische Eigenschaften:

Betriebsdruck: 2 bis 8 bar

Wiederholgenauigkeit: OPM 030...125
0.01mm; OPM-160 0.02mm uber 100
Schaltspiele

Betriebstemperaturbereich von -10°C
bis 90°C; bis 130°C und hoher auf
Anfrage

Kinematik: Keilhakenprinzip
zwangsgefuhrt tber schrage Ebene

Material : Geh&use aus hochfester
Aluminiumlegierung hartbeschichtet,
Funktionsteile aus gehartetem Stahl

Betatigung : pneumatisch tber gefilterte
Druckluft 10pum, trocken oder geolt

Wartungsfrei: bis 1.5 Mio. Schaltspiele
Far Innen-und AuBengreifen geeignet

Diagram der empfohlenen Hebel und
Fingerlangen Seite 17

Anschlussmalle der Grundbacken Seite 18
Schutzart IP40

Druckluftanschliisse: Uber die
Seitenflachen-Grundflachen

M5 Sperrluftanschluss moglich
24 Monate Garantie

Technical data;

Range of operating pressure : 2 - 8 bar

Repeatability accuracy: OPM 030 .. 125
0.01 mm;

OPM - 160 0.02mm over 100 cycles

Operating temperature: from -10°C to
90°C; versionn up to 130°C upon request

Operating principle: wedge-hook
kinematics

Housing material: high tensile  hard-
coated aluminium alloy, hard-anodized

Material of functional parts: treated
ground steel

Actuation : compressed air filtered (10
pum), dry or lubricated

Maintenance: no maintenance required
for the first 1.5 million cycles

Suitable for internal/external gripping
Maximum permitted finger offset page 17
Layout finger connection page 18
Rating IP 40

Air connections: sides and base

M5 pressurisation on both sides
Warranty 24 months

QMilL Via A. De Francisco 128 - Tel. +39.011.821.11.81 - Fax +39.011.895.44.62 - 10036 Settimo T.se (To) - Italy
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2-finger parallel gripper pneumatic - series OPM
2-Finger-Parallelgreifer pneumatisch - Typ OPM

opening
offnen

8| =
s | %
ol o L
closing
SchlieBen hole for proximity AA
F Bohrung flur Nédherungsschalter @AA
q
H J _ "’
Lh7 Gz Y | mf7
> | ] =
i m T i T -
(K1 {1 thid
= 1wl
2 R —==E Y |
S | e Mo
- 7 N
= H —_ElHj;oll '/ 5 i 4%(«\{72}- ! —
| | E - ' 1 | o
I —— | f /?f\kL
| =fH—1+ - P | "1{_// T
: I prm g
[ T = UL | T 1
R 9ds ¢dy" depth r
sV Tiefe r
X
proximity “A”. r—" proximity “B” closing opening
N&herungsschalter “"A” Naherungsschalter “B” SchlieBen éffnen
| |
:lTL: | 'lTL'
phyl e [y
! fl | h Hose-free direct connection
Tt i Wi
R f schlauchlosen Direktanschluss
] (N C 0-Ring @3x1
I —TEr M3
I - I e 1 T
! ' Finger
! \ ! Greifer
| b depth d + 0.7
stroke | b Tiefe d |
Hub @ i 4
only for the body '
nur fir den Gehauses |
NOTE: ANMERKUNG: [
- The part does not allow adjustment of - Reine Endlagen abfrage ohne 7,7¢7®3
the proximity that controls Einstellbarkeit @5
opening/closing - Naherungsschalter A von Hubbeginn —
- Proximity “A” controls closing from bis Hubmitte Adapter plate
the start to the middle of the stroke - Naherungsschalter B von Hubmitte bis Adapterplatte
- Proximity “B” controls opening from Hubende

the middle to the end of the stroke
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2-finger parallel gripper pneumatic - series OPM
2-Finger-Parallelgreifer pneumatisch - Typ OPM

OPM 030-C1 12 10 26 28 14 135 5 3 M5 6 95 M3 15 33 15 34 21 12 16 43
OPM 040-C1 12 12 28 30 17 185 5 13 3 M5 6 11 M3 15 35 15 39 7 3 21 12 16 43
OPM050-C1 18 16 35 40 20 165 7 18 4 M5 7 115 M3 15 41 15 49 10 4 31 14 18 49

dy | dy [ d3

OPM 030 Cl1 M3 55 4 35 185 315 11 35 7 6 205 4
OPM040-C1 M3 55 27 4 45 205335 2 15 35 7 24 6 225 4
OPMO050-C1 M4 7 31 4 55 235395 2 19 5 10 31 7 255 4

Moment Recommended Total air for

Gripping force & i W Mass
ght of part double stroke
at 6 (N) (Kgem?) for transport (kg) |consumed (cm3) | finger (Kg)
Massen- Luftverbrauch
Type Greifkraft | tragheits- W?k;ﬂ?gggﬁzﬁi pro glrjcl)) Masse
6 bar (N) r(r’}grgl;g)t (kg) D0|(3Cpmelg1ub Finger ((C))
OPM 030 60 0.11 0.3 3 4 0.08 0.01 0.01 35/0.1
OPM 040 100 0.21 0.5 6 5.5 0.11 0.015 0.015 40/0.1
OPM 050 190 0.6 0.9 13 7 0.2 0.02 0.02 50/0.16

Transportable weight calculated with p=0.1 and fs = 2. With form-fit gripping the mass may be greater.

The gripping force is the arithmetic sum of the individual forces created at the fingers at “I”’ mm distance at 0.6 MPa
Finger weight in Kg.

Empfehlung fur max. Werkstlickgewicht mit p = 0.1 fs = 2 . Bei Formschluss sind groRere Massen moglich.

Die Greifkraft ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkrafte im Abstand “I”” in mm
bei 6 bar.

Ordering example Bestellbeispiel

For spring

IOackageIdt de\liiocca s{er\]fgitcséte Fgr_ pg_ssingc
pressure plate R
indicate code P MC or MA

For internal
Type :(Llc())?ez bushes indicate
B + level

Fur Ausfiihrung mit
N&hrungsschalter
B+Durchmesser

Fur federgestutzte | Fir Hubabfrage
Greifkraftsicherung des
MC oder MA Andruckstern C

Far federnden
Andrucksten P

Version
172 1od. 2

OPM 100 Ci B8 P MC /
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2-finger parallel gripper pneumatic - series OPM

2-Finger-Parallelgreifer pneumatisch - Typ OPM

G
Az 01
opening
A A offnen To]
// -7 \ =
8| - K SN
ol o
H| H
) m
(=] (&) QJ (8% L
K Py
N
NS
closing
schlieBen

hole for proximity AA

Bohrung fiir Naherungsschalter AA

H -7 m

! - <
—t
y 1

M |
% . - re
- 0 o : - «
= =N
| \¥ %)
i iy i e
M T pd I ! ]
proximity od3 #d, H7 depth t
Naherungsschalter oL H7 Tiefe t
magnetic limit switch seat
type D-M9P (SMC) or R626 (OMIL) opening closing
Hubabfrage Uber Magnetschalter Typ N -
D-M9P (SMC) oder R626 (OMIL) offnen schlieBen
Hose-free direct
U .
. D v connection page 23
+ 0.1
Sirela Malfe fur schlauchlosen
Hub Eom b depth d Direktanschluss seite 23
PanY Y "
/1 D b Tiefe d
bt !
) 1 ]
(& o | N2ame
W/ \J/
\\_/
Y H7 K | W]
x| 1
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2-finger parallel gripper pneumatic - series OPM
2-Finger-Parallelgreifer pneumatisch - Typ OPM

o r e efofele e nle e v el e

OPM064-C1 27.5 475 55 64 M3 M5 10 19 10.5

OPMO080-C1 345 24 60 69 40 68 29 55 79 M4 M5 11 22 16 255 5 21 6 10 24 13 5
OPM100-C1 44 31 76 88 48 88 34 65 99 M5 1/8G 12 28 20 32 6 25 8 12 30 16 6
OPM125-C1 55 42 95 110 60 110 43 74 124 M5 1/8G 13 31 24 405 85 32 8 165 38 205 6
OPM160-C1 72 125 144 159 M5 1/8G 17 40 10 20 50 25 8
_ e

OPMO64 Cl M4 65 23 4 55 11 24 38 315 9

27 13 30 44 41 12 M8
36 15 30 52 47 12 M8
40 18 35 62 54 15 M8
45 22 50 74 65 15 M8

OPMO080-CLI M5 8 28 5 65 40 58
OPM100-C1 M6 10 33 5 65 47 68
OPM125-C1 M8 12 39 6 9 52 78
OPM160-C1 M10 13 50 6 62 95

A W w W

. Total air for
Gripping Moment Recommended double stroke Stroke Mass | Approx. time (s)

force at 6 | of inertia| weight of part for
bar (N) | (Kgem?) | for transport (kg) C°’(‘§;’3T;ed open | close
Massen- . .
_| max. empfohlenes | Luftverbrauch Schliel3zeit (s S~
Type b%r%'ggf(lffl) tﬁg&%ﬁ Werkstiickgewicht | pro Doppelhub 'V('Ezs)e © )2
(Kgcm?) (kg) (cm®) Flnger offnen |schlieBen| Eigenmasse
OPMO064-C1 410 2 2 22 0.38 0.02 0.02 64/0.32
OPMO080-C1 650 5.8 3.2 48 8 0.68 0.05 0.05 80/0.55
OPM100-C1 1100 15 5.3 90 10 1.2 0.07 0.07 100/1.05
OPM125-C1 2000 42 9.7 200 13 2.2 0.15 0.15 125/2
OPM160-C1 4040 136 18 460 16 4.3 0.3 0.3 160/3.3

Transportable weight calculated with p=0.1 and fs = 2. With form-fit gripping the mass may be greater.

The gripping force is the arithmetic sum of the individual forces created at the fingers at “I”’ mm distance at 6 bar Finger
weight in Kg.

Empfehlung fur max. Werksttuickgewicht gerechnet mit p = 0.1 fs = 2 . Bei Formschluss sind groRere Massen maoglich.
Die Greifkraft ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkrafte im Abstand “I”” in mm bei 6
bar Eigenmasse in Kg.

Hose-free direct connection Malfe fur schlauchlosen Direktanschluss

O-Ring @4x1.5 O-Ring @4x1.5 O-Ring @3x1
M5 M4 M3,
! Gripper ! Gripper ! Gripper
! Greifer | Greifer | Greifer
i 1.1 i 1.1 i 0.7
| ‘ | ‘ | ‘
[ [ [
—>—<—®4 —»—«—@4 —»—4—(33
7 7 @5
« 7 p! <« 7 D
Adapter plate Adapter plate Adapter plate
Adapterplattenseite Adapterplattenseite Adapterplattenseite
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2-Finger-Parallelgreifer pneumatisch - Typ OPM

G
Az 01
opening
,/U/_J\O / 6ffnen
5 r// :
o| ©
H| H
olo LQD {) L
lk\ D fl\
N
closing
B schlieBen
hole for proximity AA
Bohrung fiir Naherungsschalter AA
~F
H
3 =
- = .
=
1Tk
' pa
sy / :
proximity
g L

Naherungsschalter

magnetic limit switch seat

v 9 type D-M9P (SMC) oder R626 (OMIL)
(o]
g o g = Hubabfrage liber Magnetschalter Typ
g ug';-; D-M9P (SMC) oder R626 (OMIL)
© o a U
25| (G2 DA
oI | (BT Tz o041 \
stroke
Hub g b depth d
D N —
/1 ST\ b Tiefe d
] L4
N —
1 ?k 7<
4 @ a m6
‘E}‘ —Ey
g S
Y H7 K W
x| I

il

——
d1

#d3z

#d, H7 depth t

H7 Tiefe t

closing opening

schlieBen

offnen

Hose-free direct
connection page 23

Mafe fur schlauchlosen
Direktanschluss Seite 23
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2-finger parallel gripper pneumatic - series OPM
2-Finger-Parallelgreifer pneumatisch - Typ OPM

o~ feleloleleln ol n e ln oy e v nu e

OPMO064-C2 27.5 47.5 64 M3 M5 10 22 105
OPMO080-C2 345 24 60 69 40 68 38 55 79 M4 M5 11 22 16 255 5 21 6 10 285 13
OPM100-C2 44 31 76 88 48 88 46 65 99 M5 1/8G 12 28 20 32 6 25 8 12 36 16
OPM125-C2 55 42 95 110 60 110 52 74 124 M5 1/8G 13 31 24 405 85 32 8 16.5 425 20.5
OPM160-C2 72 60 125 144 60 144 68 91 159 M5 1/8G 17 37 32 50 9 40 10 20 55 25

o o o O

_ e

OPM064 C2 6:58 123 3811131.5/°9

OPM080-C2 M5 8 28 5 65 40 58 27 13 30 44 41 12 M8
OPM100-C2 M6 10 33 5 65 47 68 36 15 30 52 47 12 M8
OPM125-C2 M8 12 39 6 9 52 78 40 18 35 62 54 15 M8
OPM160-C2 M10 13 50 6 9 62 95 45 22 50 74 65 15 M8

A W w w

Total air for

Gripping | Moment | Recommended | , "5 FO

Stroke| Mass | Approx. time

force at of inertia| weight of part (s)
6 bar (N) | (kgcm2) | for transport (kg) Cor(lcsrl;]rsy;ed
Massen-
Max. empfohlenes | Luftverbrauch | Hub |Masse SchlieRzeit
Type Gi'g'ggr""gfl) t;?gr?]%'rté Werkstickgewicht |pro Doppelhub| pro | (Kg) )
(Kgem?) (kg) (cm?3) Finger 5 schlieRen | Eigenmasse
OPMO064-C2 340 2 1.7 27 9 0.38 0.025 0.025 50/0.32
OPMO080-C2 540 5.8 2.7 60 12 0.68 0.06 0.06 64/ 0.55
OPM100-C2 920 15 4.6 110 15 1.2 0.09 0.09 80/1.05
OPM125-C2 1670 42 8.3 270 17.5 2.2 0.17 0.17 100/2
OPM160-C2 3100 136 15 500 21 4.3 0.33 0.33 125/3.3

Transportable weight calculated with p = 0.1 and fs = 2. With form-fit gripping the mass may be greater.
The gripping force is the arithmetic sum of the individual forces created at the fingers at “I”’ mm distance at 6 bar
Finger weight in Kg.

Empfehlung fur max. Werksttickgewicht gerechnet mit p = 0.1 fs =2 . Bei Formschluss sind groRere Massen maglich.
Die Greifkraft ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkrafte im Abstand “I”” in mm
bei 6 bar Eigenmasse in Kg
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2-finger parallel gripper pneumatic - series OPM
2-Finger-Parallelgreifer pneumatisch - Typ OPM

Allowed load data Maximal zul. Krafte und

Momente am Finger

il e
M R (N) | (Nm) [ (Nm) [ (Nm)
’V'—‘ OPM 030 200 10 8 6
OPM 040 250 15 10 10
OPM 050 350 20 18 13
OPM 064 480 35 30 15

OPM 080 620 85 &5 35

O!'O0 OPM 100 810 95 35 35

OPM 125 930 100 70 65

—ToReT + —' OPM 160 1140 110 85 85
O, 0 MF

Spring packaged pressure plate - code P

Federnder Andrtckstern P . .
spring

Hub

%

O

L

i

= e
) | ol [kl Bempdes

[ 1

I & |
ol o
D F

Type Push

| Type | . e | g RS ]
upon request: passing rod (except OPM 030...064)

e Auf Anf Hubabf des Andrickst Ber OPM 030...64
OPMOSO 44 22 24 62 4 6 4  3845N uf Anfrage: Hubabfrage des Andriicksterns (auBer ...64)
OPM 100 52 26 26 80 5 7 4 50-80N
OPM 125 62 32 38 98 6 8 5 100-240N
OPM 160 74 42 48 120 6 8 5 165-410N
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2-Finger-Parallelgreifer pneumatisch - Typ OPM

Force at 6 bar in N at | mm

Greifkraft (N) in Abhangigkeit der

Fingerlange “I”” (mm) bei 6 bar

N
] OPM 030
\
40 —
20—
- code 1 closing - codel AuBenspannen
- code 2 closing e L code2 AuBenspannen
[ I I [
10 20 30 40 MM
N
OPM 040 N OPM 050
100 — 200
75— 150 —
50 — 100 —
25— 50 —
I | I T | [ | | | |
10 20 30 40 50 mm 10 20 30 40 50 mm
N OPM 064 N OPMO80
600 — 800
450 e~
L 600 N
555 -
~§\§ \§~§
300 ———T= 400 ~—
150 — 200
T | | T I [ | T I T
15 30 45 60 75 ~mMmm 20 40 60 80 100 mm
N OPM 100 N OPM 125
1600 2400
1200 1800 ™~
=~ —— \\\\
800 T —— 1200 ——
\§
400 600 —
T | | T I | | T I T
20 40 60 80 100 MM 25 50 75 100 125 mm
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2-finger parallel gripper pneumatic - series OPM
2-Finger-Parallelgreifer pneumatisch - Typ OPM

Safety device to preserve gripping force code MC (closing) MA (opening)

MafRangaben fur Greifer mit Greifkraftsicherung Vers. MC (schlieBen) MA (6ffnen)

Gripping force only with spring | Approx. gripping
(N) with fixed elasticity _time (s)
code 1 code 2 with spring only

Schlie3kraft Uber Feder in (N) beim
Aulenspannen
Version 1 Version 2

Schliel3zeit nur
Uber Feder

opening

Typ

o OPMO030 25 50 / / 0.01 /
3|3 OPMO040 70 100  / / 0015 /
OPMO050 100 140 [ / 0.02 /

AN _ OPM 064 160 340 150 250  0.05  0.06

CeElre OPM 08O 260 500 230 330 009 0.1

SchlieBen
OPM 100 460 850 400 680 0.16 0.2

OPM 125 800 1300 670 1050 0.25 0.3
OPM 160 1200 2600 1000 2000 0.65 0.75

= .
1 | ) /'@}_“— opening
© closing - 6ffnen
w SchlieBen
4 —
A
o \\)
i = N
M R depth S @ T H7 depth U
R Tiefe S @ T H7 Tiefe U
g N
Moment | Gripper
Type A c E | G H L | M|[N S T U |of inertia | weight
(Kgem?) | (Kg)
OPM 030 12 10 26 28 14 155 7 M5 M3 34 145 M3 7 7 0.14 0.1
OPM 040 12 12 28 30 17 17 75 M5 M3 39 15 M4 7 0.27 0.14
OPM 050 18 16 35 40 20 185 11 M5 M3 49 185 M5 9 8 0.84 0.25
OPM 064 275 20 475 55 30 26 12 M5 M3 64 195 M5 10 8 2.6 0.5

10 7.5 0.96
10 20.8 1.67
15 60.5 3.1
15 182.4 5.7

OPM080 345 24 60 69 40 33 16 M5 M4 79 27 M6 12
OPM 100 44 31 76 88 48 40 24 1/8G M5 99 36 M6 12
OPM 125 55 42 95 110 60 44 26 1/8G M5 124 39 M8 15
OPM 160 72 60 125 144 60 54 28 1/8G M5 159 40 M8 16

4
4
4
4
5
5
6
6

NOTE: Minimum operating pressure 4.5 bar. Upon request versions with less pressure; in this case the spring force
will be lower.

Gripping force = pneumatic gripping force + spring force.

The gripping force is the arithmetic sum of the individual forces of the fingers.

Bemerkung: Betriebsdruck mindestens 4.5 bar
Die Greifkraft ergibt sich aus der pneumatischen Greifkraft + Federkraft
Die Greifkraft ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkrafte im Abstand “I”” bei 6 bar
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2-finger parallel gripper pneumatic - series GHL
2-Finger-Parallelgreifer pneumatisch - Typ GHL

Technische Eigenschaften:

QMiL Via A. De Francisco 128 - Tel. +39.011.821.11.81 -

Betriebsdruck: 2 bis 7 bar

Wiederholgenauigkeit: 0.1mm tiber 100
Schaltspiele
Betriebstemperaturbereich von -10°C
bis 90°C

Kinematik: Zahnstangen Ritzel
Synchronisation, Grundbacken
lineargefuhrt

Material : Gehause aus hochfester
Aluminiumlegierung, Funktionsteile aus
gehartetem Stahl

Betatigung : pneumatisch Uber gefilterte
Druckluft 10um, trocken oder gedlt

Wartungsfrei: bis 1.5 Mio. Schaltspiele
Fur Innen-und Aufengreifen geeignet
Schutzart IP 20

24 Monate Garantie

Technical data:

Range of operating pressure : 2 - 7 bar

Repeatability accuracy: 0.1 mm at 100
cycles

Operating temperature: from -10°C to
90°C

Operating principle: fingers sliding,
guided by rack and pinion for concentric
gripping

Housing material: high tensile hard-
coated aluminium alloy

Material of functional parts: treated
ground steel

Actuation : compressed air filtered (10
pm), dry or lubricated

Maintenance: no maintenance required
for the first 1.5 million cycles

Suitable for internal/external gripping
Rating IP 20
Warranty 24 months

Fax +39.011.895.44.62 - 10036 Settimo T.se (To) - Italy

www.omil.it
info@omil.it
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2-finger parallel gripper pneumatic - series GHL

2-Finger-Parallelgreifer pneumatisch - Typ GHL
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2-finger parallel gripper pneumatic - series GHL
2-Finger-Parallelgreifer pneumatisch - Typ GHL

Type .ﬂ.......ﬂﬂ.....!ﬂ.n

GHL 12 20 148 3 3 7.7 196 40 M5 19 25 1 1 15 M4 6 34
GHL 16 4 3 5 6 27 20 4 3 10625550 M5 24 33 1 1 20 M5 75 43
GHL 20 5 3 6 6 32 25 5 4 12 33662 M5 30 41 1 1 25 M6 10 52

A ef Recommended
: Gripping p
f | h n|dz|ds|ds]|ds d7 force V\flglrgtrr];r?sfp%?;t
= 6 bar (N) (kg)

Max. max.

Finger- Greifkraft | empfohlenes

fl|h n |dz|ds|ds|ds d7 lange/ 6 bar (N) | Werkstiickgewicht
Eigenmasse ()]

GHL 12 M4 5 20 15 33 M3 4 25 25 10 148 M4 5  45/0.08 95 0.47
GHL 16 M5 55 25 20 43 M4 4 3 3 12 20 M5 55 65/0.16 170 0.85
GHL 20 M6 6 25 24 52 M4 4 3 3 15 25 M6 6 82/0.3 270 1.35

Stroke for Air consum Approx. time (s)
finger | A Z |w|K t | dq |dig|dis Mkass for double

(mm) () stroke (cmd)
closed
Luftverbrauch SchlieRzeit (s)

A zZ|w|K t |dy |dio|dia '\?QSS)E pro Doppelhub
9 (cm®) 6ffnen | schlieRen

52 9 |/ ? 28

6 /26 18 38 42 0.15 G5 0.05 0.05
GHL 12 12 [ 42 21 54 68 45 12 165 44 58 0.19 6.3 0.08 0.08
24 26 78 27 90 104 45 18 225 80 94 0.28 11.9 0.14 0.14
8 / 38 254 52 72 52 15 20.2 36 57.5 0.35 9 0.06 0.06
GHL 16 16 /[ 60 294 74 94 574 18 23.7 58 79.5 0.45 15.6 0.09 0.09
32 36 108 37.4 122 142 5.7 26 31.7 106 1275 0.65 28.9 0.16 0.16
10 / 38 314 56 86 7.7 16 23.7 40 71 0.65 16 0.07 0.07
GHL 20 20 / 66 36.4 84 114 82 20 28.2 68 99 0.85 28.8 0.1 0.1
40 42 126 46.4 144 174 8.2 30 38.2 128 159 1.25 54.6 0.16 0.16

Transportable weight calculated with p=0.1 and fs=2. With form-fit gripping mass may be greater. The gripping
force is the arithmetic sum of the individual forces created at the fingers at “I”” mm at 6 bar. Finger weight in Kg.

Empfehlung fur max. Werksttickgewicht gerechnet mit u=0.1 fs =2 . Bei Formschluss sind gréRere Massen maglich.
Die Greifkraft ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkrafte im Abstand “I”” in
mm bei 6 bar Eigenmasse in Kg.

Allowed load data

Maximal zul. Krafte und
Momente am Finger

CA | MF | MR | mT
(N) | (Nm) [ (Nm) | (Nm)
1 T &
GHL 12 ’ =] S R= [ @ '
| MR
GHL 16 175 135 135 238 = E
GHL 20 290 2 2 3.9
& | @ ]
¢ o © &
o A e
MF o o
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2-finger parallel gripper pneumatic - series GHL
2-Finger-Parallelgreifer pneumatisch - Typ GHL

Ordering example Bestellbeispiel

Stroke for finger
GHL 8

Maximum permitted Diagramm der empfohlenen
finger offset Hebel und Fingerlangen
Y
N
Y l
[
o o

D
Ay

Z in mm
o] GHL 12
45
40—
Z max: max lenght of the fingers with 35
terminals inside dimensions of the housing 30
Z max: Maximale Lange der Finger mit 25
klemmen innerhalb der Dimensionen des Gehauses 20—
15—
10—
5_
T T T |
5 10 15 20 25 Y in mm
Z in mm Z in mm
so] GHL 16 80 GHL 20
70—
50— 60 -
40— 50+
30— 40—
30—
20—
20—
10— 104
T T T T T T T
10 20 30 Y in mm 10 20 30 40 Y ih mm
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2-finger parallel gripper pneumatic - series PEP
2-Finger-Parallelgreifer pneumatisch - Typ PEP

Technische Eigenschatften:

Betriebsdruck: 3 bis 8 bar

Wiederholgenauigkeit: PEP 10...40
0.02mm; PEP 56...70 0.03mm uber 100
Schaltspiele

Betriebstemperaturbereich von -10°C
bis 90°C; bis 130°C und hoher auf
Anfrage

Kinematik: Keilhakenprinzip
zwangsgefuhrt tber schrage Ebene

Material : Gehause aus hochfester
Aluminiumlegierung hartbeschichtet,
Funktionsteile aus gehartetem Stahl

Betatigung : pneumatisch tber gefilterte
Druckluft 10pum, trocken oder geolt

Wartungsfrei: bis 1.5 Mio. Schaltspiele
Far Innen-und AulRengreifen geeignet
Schutzart 1P40

24 Monate Garantie

Technical data:

Range of operating pressure : 3 -8 bar

Repeatability accuracy: PEP 10...40
0.02mm; PEP 56...70 0.03mm over 100
cycles

Operating temperature: from -10°C to
90°C; version up to 130° upon request

Operating principle: wedge-hook
kinematics

Housing material: high tensile hard-
coated aluminium alloy, hard-anodized

Material of functional parts: treated
ground steel

Actuation : compressed air filtered
(20 pm), dry or lubricated

Maintenance: no maintenance required
for the first 1.5 million cycles

Suitable for internal/exernal gripping
Rating IP 40
Warranty 24 months

QMilL Via A. De Francisco 128 - Tel. +39.011.821.11.81 - Fax +39.011.895.44.62 - 10036 Settimo T.se (To) - Italy
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2-finger parallel gripper pneumatic - series PEP
2-Finger-Parallelgreifer pneumatisch - Typ PEP

© Magnetic limit switch seat D-M9P (SMC)
or R626 (OMIL) (excluded PEP 10)

+0.02
VT version 24 \ B /Hubabfrage iber Magnetschalter Typ D-M9P

(SMC) oder R626 (OMIL) (AuBer PEP 10)

L

J

J N

A
O

6.2
D +0.02
E

Magnetic limit switch seat H
SME 8-PS (Festo) or R599 (OMIL)

Hubabfrage Giber Magnetschalter Typ
SME 8-PS (Festo) oder R599 (OMIL) F
[ M3 depht 4 for PEP 10...20

M5 depht 4 for PEP 25...70
(lubrication on both sides)
M3 Tiefe 4 fur PEP 10...20
M5 Tiefe 4 fiir PEP 25...70 T
(Sperrluftanschluss) Hiilse fiir Fingerrandchluss
P - dn h9 m m
N oK " o ¢h
< = 0
Z o N ©
o ° o ! !
o|iE o [1]
= o R N
s |
: 0 5
- © o
= e I R depht dg |
R sk 2S¢ R|Tiefe dg N
@ Qo *T*{ij
-— - & 3§ |
- e 02 = 8 | -
N - ; =
_ H | o
: T s |
| o |
> M - iR
7 ! = N
S RRY | |
r r L H ! _
T | I
© |
v R M "7 depht X
M "7 Tiefe X
. closing
opening schlieBen
offnen Screw d,,

Code 1 Code 2 Schraube d,;
Type
dg dg dg dg step d7iO.02 d10 q I
f ; iz CEHNE €5
yp Closed condition
ds do ds do Max. Male geoffnet
PEP10 145 27 15 275 f o~ ]

PEP16 19 35 21 37 . Tﬂ[@@* ,,,,,,,,, |
3

PEP20 26 47 295 505 @ @ I
PEP25 33 59 365 62.5 ]
PEP32 41 71 [ | — o T 1]
PEP40 51 87 |/ d1o step d7 £0.02
PEP56 7251215 /| | ds Abstand
PEP70 94 1565 [/ | | dg e

Hub
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2-finger parallel gripper pneumatic - series PEP
2-Finger-Parallelgreifer pneumatisch - Typ PEP

Type
X | K

PEP 10 152 18 10.4 16.4 126 23 58 116 M3 5 11 65125 3 4 M3
PEP16 116 22 22 13 236 19 30.6 15 194 8 16 M4 8 11 4 13 7 12 3 5 M5 35
PEP 20 14 33.6 32 15 27.6232 42 18 234 95 19 M5 10 14 5 15 75155 5 6 M5 41
5
7

PEP 25 19 436 40 20 33.628.4 52 22 26.6 11 22 M6 14 15 20 93 147 5 8 M5 43
PEP 32 24 46 46 24 40 37 60 26 37 13 26 M6 16 21 24 11 21 5 8 M5 54
PEP40 294 58 56 28 48 458 72 32 4538 16 32 M8 16 26 10 28 11 29 5 12 M5 65
PEP 56 30 82 82 48 64 60 98 48 60 19 38 M10 18 29 10 21 10 37 9 12 1/8 44
PEP 70 34 106 106 60 79 75 125 60 75 23 46 M12 18 40 14 40 12 53 12 15 1/8 62

dy [dy [d3 [ds|ds d7 |dig | dig | dyp |di3|dig

PEP10 27 45 114 7 45 M2.2 23 M2 10 238 32 425
PEP 16 17 24 30 523 16 8 3 5 6 65 M3 M18 5 20 2 245 M25 15 4 226 385 495
PEP 20 21 30 35 648186 10 4 10 8 85 M4 M2 6 236 3 29 M3 20 45 26.6 475 62
PEP 25 26 36 365777 22 12 4 10 10 10 M5 M25 7 276 35 30 M4 20 55 32 552 74.7
PEP 32 34 46 48 84 26 12 4 10 12 12 M5 M3 8 33 40 M4 25 65 38 585 80
6
5
6

0 o o g b~ b W

PEP 40 42 56 58 103 32 18 13 16 12 M6 M4 10 40 49 M6 25 8 46 70 99
PEP 56 /8 [ 127 [ 18 /[ 16X2 9 M8 M5 12 51 58 M6 30 10 60 80 125
[ 20X2 125 M10 M6 13 62 80 M8 40 11 75 108.5 167

~ - b~ b

PEP 70 /106 [/ 170 /[ 21

Total air for

g o | CHPEIG R aouble skl MOMED, | s | weignoricrt for

; Max. empfohlenes

e | i pro | Greificatts Wasiggenion
PEP 10 2 8.5 30 16 0.45 0.027 0.055 0.15 0.08 0.03 0.03 25/0.015
PEP 16 8 5.5 94 54 1.85 0.12 0.13 0.45 0.27 0.04 0.04 32/0.04
PEP 20 5 8.5 150 86 4.8 0.36 0.23 0.75 0.43 0.05 0.05 42/0.08
PEP 25 7 10.5 200 140 8.7 1.08 0.45 1 0.7 0.05 0.05 52/0.18
PEP 32 11 / 290 / 19 2.44 0.75 1.5 / 0.06 0.06 60/0.38
PEP 40 15 / 445 / 40.5 6 1.28 2.3 / 0.1 0.1 75/0.68
PEP 56 235 / 950 / 130 22.3 2.6 4.8 / 0.15 0.15 100/1.42
PEP 70 31.5 / 1440 / 266 71 5.2 7.3 / 0.25 0.25 125/2.35

Transportable weight calculated with p = 0.1 and fs = 2. With form-fit gripping the mass may be greater.
The gripping force is the arithmetic sum of the individual forces created at the fingers at “I” mm distance at 6 bar
Finger weight in Kg.

Empfehlung fir max. Werksttickgewicht gerechnet mit p = 0.1 fs = 2 . Bei Formschluss sind gréRere Massen méglich.

Die Greifkraft ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkrafte im Abstand “I”” in mm
bei 6 bar Eigenmasse in Kg.
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2-finger parallel gripper pneumatic - series PEP
2-Finger-Parallelgreifer pneumatisch - Typ PEP

= 0]
VS version p- c p-51 i
<C
- — [ &
e - i I b
ad —T | = aa
1 | |
|
|
|
0 Q}f‘ ' *{}} 0 =
OO
- © -
@A |
\& .
N
: |
[ | ]
T | ]
A c ElGc|H|J|L|M|N
PEPI0 3 57 112 4 M25 12 5 432 57 29 98
PEP16 4 7 149 5 M3 15 8 50 673 35 125
PEP20 5 9 163 8 M4 20 10 63 848 48 18
PEP25 6 12 193 10 M5 25 12 75 1027 63 225
PEP32 7 14 26 12 M6 20 15 81 113 5 25
PEP40 9 17 30 14 M8 36 18 100 139 7 30
Allowed CA T
load data l -— CA | MR | MF | MT
| ® | | & | i
Maximal zul. Il} o J PEPI0 100 1 2 07
Krafte und MR enin® oMo PEP16 180 25 4 2
Momente am elile PEP20 300 5 65 25
Finger ] PEP25 350 10 8
PEP32 500 16 14 6

PEP 40 600 18 16 10

Ll
E%—L PEP 56 800 20 20 15
' PEP 70 1000 40 40 25

MF
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2-finger parallel gripper pneumatic - series PEP
2-Finger-Parallelgreifer pneumatisch - Typ PEP

Force at 6 bar in N at | mm

Greifkraft (N) in Abhangigkeit der Fingerlange “I”’ (mm) bei 6 bar

Code 1 Version 1

ol
®HH® ___________ Code 2 Version 2
o ‘ o
N PEP 10 N PEP 16
40 100—\
30_\ 75 -
20 so4 T T T TTTTmee-ee .
10 25
T T T T T T T T T T
5 10 15 20 2SI 6 12 18 24 o
N PEP 20 N PEP 25
160 200—'\
120 - 1504 = = == o o L _ _
P e T U 100
40 50
T T T T T T T T T T
8 16 24 32 dg i 10 20 30 40 gy lww
N PEP 32 N PEP 40
300—\ 440—'\
2254 330
150 220 -
75 110
T T T T T T T T T T
12 24 36 48 60 MM 15 30 45 60 75 (A
N PEP 56 N PEP 70
1ooo~\ 1600
o 1200_\
250 400
T T T T T T T T T T
20 40 60 80 log 25 50 75 100 125 MM
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2-finger parallel gripper pneumatic - series PEP
2-Finger-Parallelgreifer pneumatisch - Typ PEP

Safety device to preserve gripping force
code MC (closing) MA (opening)

Ausfuhrung mit Greifkraftsicherung
Version MC (schliel3en) MA (6ffnen)

Gripping force only with spring Gripping force only with spring Approx. gripping
in N with fixed elasticity in N with fixed elasticity _time (s)
closing opening with spring only

code 2

) code 1 : code 2 : code 1

Greifkraft Uber Feder abgesichert | Greifkraft Giber Feder abgesichert . ) .
SchlieRzeit nur tber

Typ auRen Spannen Innen spannen Feder (s)
) Vers 1 . Vers 2 ) Vers 1 . Vers 2
max
PEP 10 8.5 15 5 9 4 8.5 2.3 5 0.03 0.03
PEP 16 27 39 15 22 4 23 2.3 13 0.03 0.04
PEP 20 25 58 14 31 15 55 8.7 32 0.03 0.06
PEP 25 47 74 33 52 30 50 21 35 0.03 0.07
PEP 32 45 108 / / 46 82 / / 0.05 0.10
PEP 40 60 140 / / 61 125 / / 0.08 0.14
PEP 56 135 280 / / / / / / 0.15 0.25
PEP 70 200 370 / / / / / / 0.22 0.40

NOTE: Minimum operating pressure 0.45 MPa. Upon request versions with lower operating pressure; in
this case the force of the spring will be less.

Gripping force = Pneumatic gripping force + spring gripping force.

Gripping force is the arithmetic sum of the individual forces of the fingers.

Bemerkung: Betriebsdruck mindestens 4.5 bar

Die Greifkraft ergibt sich aus der pneumatischen Greifkraft + Federkraft

Die Greifkraft ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkrafte im Abstand “I”” bei 6 bar

Bestellbeispiel

Ordering example

For finger version L
Type Code 1 or 2 indi(;atge V\S/ OSIVT For safety device indicate MC or MA
Fir Version Grundbacke - : i
VS oder VT Greifkraftsicherung Ausfuhrung MC oder MA
C1

PEP 16 VT MC
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2-finger parallel gripperpneumatic - series SRO
2-Finger Parallelgreifer Pneumatisch - Typ SRO

Technische Eigenschaften:

Betriebsdruck: 3 bis 8 bar

Wiederholgenauigkeit: SRO-64...125
0.01mm; SRO-160...250 0.02mm tber
100 Schaltspiele

Betriebstemperaturbereich: von -10°C
bis 90°C; bis 130°C und hdher auf
Anfrage

Kinematik: Keilhakenprinzip
zwangsgefuhrt tber schrage Ebene

Material : Geh&use aus hochfester
Aluminiumlegierung hartbeschichtet,
Funktionsteile aus gehartetem Stahl

Betatigung : pneumatisch Uber gefilterte
Druckluft 10um, trocken oder geolt

Wartungsfrei: bis 1.5 Mio. Schaltspiele
Far Innen-und AuBengreifen geeignet
Schutzart IP 67

Druckluftanschlisse: Giber die
Seitenflachen-Grundflachen

24 Monate Garantie

Technical data:;

Range of operating pressure : 3 -8 bar

Repeatability accuracy: SRO-64...125
0.01mm; SRO-160...250 0.02mm over
100 cycles

Operating temperature: from -10°C to
90°C; version up to 130° upon request
Operating principle: wedge-hook
kinematics

Housing material: high tensile hard-
coated aluminium alloy, hard-anodized

Material of functional parts: treated
ground steel

Actuation : compressed air filtered
(20 pm), dry or lubricated

- Maintenance: no maintenance required

for the first 1.5 million cycles
Suitable for internal/exernal gripping
Rating IP 67

Air connections: sides and base
Warranty 24 months
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2-finger parallel gripperpneumatic - series SRO
2-Finger Parallelgreifer Pneumatisch - Typ SRO

A ]
+ 0.02
opening B closing
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- 1] | T
SRAr=" 4 \s 4 =
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o S ol [ [T ! ! =]
Magngtll\llth?lE gw(llt:ch se)at Py S
type - esto NI Y
or R599 (OMIL) }
Hubabfrage tUiber Magnetschalte Hose-free direct
Typ SME 8-PS (Festo) oder R59 connection
(OMIL) page 23
F Schlauchloser Direkt-
-1 anschluss siehe Seite 23
ds
?R - L M +0.02
l ! ‘EZ | | =
'; | 11l a | i ;l;\\
g2g dl -&- |1 i | ! | il —©- 1y
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2-finger parallel gripperpneumatic - series SRO
2-Finger Parallelgreifer Pneumatisch - Typ SRO

Typ

SRO 64 88 77 38 7S | 1 5 145 45
SRO80 89 53 36 34 9 105 92 44 5 14 M5 75 9 15 4 M5 8 13 55 23 11 39
SRO 100 108 67 44 40 13 126 111 52 6 16 M6 95 11 18 5 M6 8 21 65 23 11 48
SRO125 135 81 56 46 14 154 138 62 7 18 M8 11 14 25 6 M8 10 22 9 26 15 60
8 6
8

o o0 o O

SRO160 168 102 70 58 12 190 172 74 22 M8 11 14 35 M8 10 21 9 32 15 76
SRO 180 190 120 76 60 14 216 194 80 10 26 8 MI10 14 17 45 M10 10 27 11 50 18 80
SRO200 210 130 86 68 20 240 214 90 12 28 10 M10 17 19 50 10 Mi12 12 33 13 60 24 90
SRO 250 260 164 112 90 28 292 264 120 12 48 10 M12 19 25 65 12 M16 18 45 17 63 24 118

Stroke for finger (mm)
dy | dp | d3 | dg :
Hub pro Finger (mm)

SRO 64 42 34 6
SRO 80 39 21 18 19 30 6 435 62 11 28 M5 64 6 M5 8
SRO100 48 26 20 22 34 7 47 68 15 34 1/8 80 7 M5 10
SRO125 58 31 27 30 40 9 56 84 16 38 1/8 100 7 M5 13
SRO160 78 30 31 34 45 9 66 98 19 45 1/8 125 8 M5 16
8

SRO180 80 40 34 35 50 13 85 120 20 50 1/8 140 M5 20
SRO200 90 50 37 40 55 13 100 140 22 55 1/8 156 10 M5 2
SRO250 124 60 49 57 74 13 120 170 31 60 1/8 200 10 M5 30

Gripping Air consum Moment |Gripper| Recommended Approx. time (s)
force at for double of inertia |weight| weight of part
6 bar (N) stroke (cms3) for transport (kg) dleEm
Luftverbrauch . .
vp Greikraft bei pro tragheits '\?Iizsje nggwggggﬁigﬁi SchlieRzeit (s)
6 bar (N) Doppelhub > :
(cm3) (kg) offnen [schlieRen
SRO 64 200 9 1.95 0.45 1 0.03 0.03 64/0.3
SRO 80 330 19 5 0.8 1.6 0.04 0.04 80/0.5
SRO 100 510 39 11.7 13 2.5 0.06 0.06 100/0.95
SRO 125 760 72 31.7 2.3 3.7 0.08 0.08 125/1.75
SRO 160 1200 138 84,2 4 6 0.1 0.1 160/3
SRO 180 1380 250 154 5.8 7 0.16 0.16 180/3.7
SRO 200 1780 400 270.8 8.3 9 0.3 0.3 200/5.5
SRO 250 3200 820 845.6 16.5 16 0.55 0.55 250/6.9

Transportable weight calculated with p = 0.1 and fs = 2. With form-fit gripping the mass may be greater.
The gripping force is the arithmetic sum of the individual forces created at the fingers at “I” mm at 6 bar
Finger weight in Kg.

Empfehlung fur max. Werkstiickgewicht gerechnet mit p = 0.1 fs = 2 . Bei Formschluss sind groRere Massen mdglich.
Die Greifkraft ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkrafte im Abstand “I””
in mm bei 6 bar Eigenmasse in Kg.
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2-finger parallel gripperpneumatic - series SRO
2-Finger Parallelgreifer Pneumatisch - Typ SRO

Allowed load data Maximal zul. Krafte und
C

SRO 125 405 26 27 17
SRO 160 475 28 88 24

A Momente am Finger
' MT

| -

| 5
! 7O Type CA | MR | MF | MT
— — f\e'e/\[: (Nm) | (Nm) | (Nm)
' ! Q\\Q,P/Q SRO64 200 5
R | | SRO80 260 23 21 10
Q | Q . SRO100 330 25 26 155

|

' I

SRO180 960 31 35 27
H‘b SRO200 1390 37 40 35

- -— SRO 250 1870 54 54 48

u_i:l'MF

—
©

Spring packaged pressure plate - code P

Federnder Andruckstern P

AN

upon request: passing rod (except SR0-64)
Auf Anfrage: Hubabfrage des Andriucksterns (auBer SRO-64)

c stroke E
1
T — | =)
C 1 | W/ N 111
M3 o

Il
[] eie

Thpe | e
B TS T T S 0 N N N

A

B 16 22 26 32 42 44 48 60
C 20 24 26 38 48 60 66 88
D 58 62 80 98 120 140 154 196
E 4 4 5 6 6 8 8 10
= 5 6 7 8 8 9 9 12
R 3 4 4 5 5 6 6 8

TKhrgijtt 11-30N 38-45N 50-80N 100-240N 165-410N  210-380N  250-330N  380-510N

NOTE: grippers with spring packaged pressure plate can be applied through lower holes only
Anmerkung: Der Greifer mit federnden Andrtckstern kann nur tber den unteren Kolben abgefragt werden
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2-finger parallel gripperpneumatic - series SRO
2-Finger Parallelgreifer Pneumatisch - Typ SRO

Force at 6 bar in N at | mm

www.omil.it
info@omil.it

Greifkraft (N) in Abhangigkeit der Fingerlange “I”’ (mm) bei 6 bar

il
1]

o O]
N SRO_80
1000
750
500

250 _\

20 40 60 80 100 MM
N SRO 125
2400 —
1800 —
1200
| I [ T |
30 60 90 120 150 MM
N SRO 200
3600 —
2700
1800 —\
900 —
| I [ T |
40 80 120 160 200 MM

600 —

400

SRO 64

200 —\

I 1 I SIO e

20 40 60
N SRO 100
1400
1050
700
350 _\
| | I I
25 50 75 100 125 MM
N SRO 160
3400
2550 —
1700
a5 —\
[ T | | |
35 70 105 140 175 mm
N SRO 250
6000 —
4500
3000 —\
1500
[ T | | |
50 100 150 200 250 mm
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2-finger parallel gripperpneumatic - series SRO
2-Finger Parallelgreifer Pneumatisch - Typ SRO

Gripping force safety device code MC (closing) MA (opening)

Malangaben fur Greifer mit Greifkraftsicherung Version
MC (schlie3en) MA (6ffnen)

i Gripping force of spring only Approx.
c (Kags)s in (N) with fixed elasticity gripping time (s)
min BN with spring only
T
min max
0.5 80 180

SRO 64 14 35 38 0.035
SRO 80 18 45 44 0.95 150 330 0.035
SRO100 21 54 52 1.6 200 420 0.06
SRO125 26 68 62 2.7 320 700 0.18
SRO160 30 84 74 4.7 520 1100 0.23
SRO180 32 92 80 6.4 600 1100 0.34
SRO200 39 110 90 9.5 680 1300 0.5

SRO 250 45 140 120 185 1100 2000 1.2

NOTE: Minimum operating pressure 4,5 bar. Upon request versions with less operating
pressure; in this case the spring force will be lower.

Gripping force = pneumatic gripping force + spring force.

The gripping force is the arithmetic sum of the individual forces of the fingers.

Bemerkkung: Betriebsdruck mindestens 4.5 bar

Die Greifkraft ergibt sich aus der pneumatischen Greifkraft + Federkraft

Die Greifkraft ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkrafte
im Abstand “I”” bei 6 bar

Ordering example Bestellbeispiel

i For spring pa(l:k?ged For safety device For passing rod
yp [PIESEUITS [PlfELE indicate MC or MA indicate C
indicate code P
T Fur federnden Fur federgestutzte Fiar Hubabfrage des
yp Andruckstern P Greifkraftsisherung MC oder MA Audruckstern C

SRO 100 P MC /
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2-finger parallel gripper pneumatic - series PLE
2-finger Parallelgreifer pneumatisch - Typ PLE

Technische Eigenschatften:

Betriebsdruck: 2 bis 8 bar

Wiederholgenauigkeit: 0,2mm tber 100
Schaltspiele

Betriebstemperaturbereich von -10°C
bis 90°C; bis 130°C und hoher auf
Anfrage

Kinematik: Zahnstangen Ritzel
Synchronisation

Material : Gehause aus hochfester
Aluminiumlegierung hartbeschichtet,
Funktionsteile aus gehartetem Stahl

Betatigung : pneumatisch tber gefilterte
Druckluft 10um, trocken oder gedlt

Wartungsfrei: bis 1.5 Mio. Schaltspiele
Sehr geeignet fur unter intern/extern
Schutzart IP54

Druckluftanschiisse: uUber
Seitenflachen-Grundflachen

24 Monate Garantie

die

Technical data:;

Range of operating pressure : 2 - 8 bar
Repeatability accuracy : 0.1 mm,;
over 100 cycles

Operating temperature: from -10°C to
90°C; version up to 130°C upon request
Operating principle: fingers slidin,
guided by rach and pinion for concentric
gripping

Housing material: high tensile hard-
coated aluminium alloy, hard-anodized

Material of functional parts: treated
ground steel

Actuation: using compressed air filtered
(10 pm), dry or lubricated

Maintenance: maintenance-free up to
1.5 million cycles

Suitable for internal/external gripping
Rating IP 54

Air connections: sides by sides
Warranty 24 months
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2-finger parallel gripper pneumatic - series PLE
2-finger Parallelgreifer pneumatisch - Typ PLE

Magnetic limit switch seat
SMEB8-PS type of Festo R599 (OMIL)

Hubafrage Uber Magnetschalter Typ

SME 8-PS (Festo) oder R599 (OMIL) Op;f?r‘]';% closing
c-0.1 V max schlieBen
B U do Z
wn A
| rT
it I —
& || S e = B
@ —i_ r L._; ______;______ T
o-+-od T
5 | =
s b 1 & I !
H 5 | @K through
of o | o ; >
/ ' T Bohrung
JiO.OZ a
L stroke W
Hub
MH7depht d
N through Tiefe
N Bohrung
MH® depht d
h Tiefe
f
t &
) T l’ HH
T ¥
1 [\ 8 —1
S
——EPNo—— ¢
= AN ==
} D
“ "$7 :*lL I T
M dephtd
Tiefe
ol de g depht n
d2H9depht ds Tiefe
opening Tiefe closing
offnen schlieBen

—
]

Hose-free direct
connection page 23

d1o

e — — 5
S . ==

|
dz
f +0.02
q depht dg MM depht dg

Tiefe Tiefe

d5i0.02

Malfle fir schlauchlosen
Direktanschluss Seite 23

rﬁ 0
|
Ve
|
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2-finger parallel gripper pneumatic - series PLE
2-finger Parallelgreifer pneumatisch - Typ PLE

PLE16 1y | 12 | BB SIES| oS

PLE 20 22 34 65 12 265 46 70 10 30 54 4 M6 18 18 145 65 17 24 69 6.6 125
PLE 25 25 39 76 18 27 52 81 12 40 64 4 M8 22 215145 6 21 29 80 9 14
PLE 32 27 42 82 29 31 68 100 15 50 70 6 M10 24 29 165 65 24 32 99 [/ 15

PLE 40 34.3 205 85

Grippin Recommended
Type dl d2 d3 d4 d5 le force a?g bgr (N) weight of part
for transport (kg)
Max. empfohlenes
-ﬂﬂllﬂlﬂﬂﬁ S [
(kg)

PLE 16 11.5 23 15 M5 0.85
PLE 20 125 4 52 11 M6 M3 5 27 15 M5 11 7 35 10 270 1.3
PLE 25 145 6 62 16 M8 M4 5 32 15 M5 13 10 3 12 420 21
PLE 32 15 8 64 16 M8 M5 7 35 25 1/8G 14 10 5 16 700 3.4
PLE 40 8 M10 M5 7 40 25 1/8G 17 12 20 1100

Stroke Moment - Max finger
Type for d, Mass of inertia Approx. time (s) Iengthg/
fingers (Kg) (Kgcm ) opening | closing weight

Massen-
Hub pro Max.
Typ Finger d, Masse tﬁg&%ﬁ SchlieBzeit (s) | Fingeriznge
(mm) (X)) (KgcmZ) offnen | schliegen | EIgENMasse
15

0.59 3.84 0.09 0.09 90/0.3

PLELS 30 29 153 128 70 7% 90 58 29 0.8 9.7 0.15 0.15 90/0.3
PLE 20 20 16.5 115 107 54 58 71 38 21 1.03 10.1 0.1 0.1 120/0.55
40 375 196 147 96 100 113 80 42 15 24.2 0.15 0.15 120/0.55
PLE 25 25 235 140 128 66 70 88 40 225 17 235 0.1 0.1 145/0.9
50 505 245 210 120 124 142 94 495 26 81 0.15 0.15 145/0.9
PLE 32 35 30 196 180 / 86 110 50 30 2.9 71 0.2 0.2 170/1.5
60 54 295 228 / 134 158 98 54 3.8 139.4 0.3 0.3 170/1.5
PLE 40 50 47 258 224 / 116 148 70 47 583 198 025 0.25 230/2.45
80 76 376 282 / 174 206 128 76 6.85 381.6 0.4 0.4 230/2.45

Transportable weight calculated with p = 0.1 and fs = 2. With form-fit gripping the mass may be greater.
The gripping force is the arithmetic sum of the individual forces created at the fingers at “I”” mm distance at 6 bar
Finger weight in Kg.

Empfehlung fur max. Werkstuickgewicht gerechnet mit p=0.1 fs =2 . Bei Fomschluss sind grof3ere Massen moglich.
Die Greifkraft ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkrafte im Abstand “I”” in mm
bei 6 bar Eigenmasse in Kg

Allowed load data Maximal zul. Krafte und Momente am Finger
NADA = || = Y
cA | MF | MR | wmT = 1
(N) | (Nm) | (Nm) | (Nm) MR
ad caf
PLE 16 15 M7
PLE20 200 10 10 20 —
PLE25 260 10 10 20 Bt R
PLE32 350 10 15 20 T ¢ @‘—4’_%
PLE40 500 20 25 25 MF L M .
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2-finger parallel gripper pneumatic - series PLE
2-finger Parallelgreifer pneumatisch - Typ PLE

Ordering example Bestellbeispiel

PLE 20 40

Force at 6 bar in N at | mm

Greifkraft (N) in Abhangigkeit der Fingerlange “I”’ (mm) bei 6 bar

PLE 16
N
1754
150
125
100
75-]
50-]
25-]
T T T T T T T T T T
10 20 30 40 50 60 70 80 90 100 MM
PLE 20 PLE 30
N N
300 600
250 500
200 400
150 300
100 200
50 100
T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T
30 40 50 60 70 80 90 100 110 120 130 MM 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200 MM
PLE 32 PLE 40
N N

700
600 \ 1200
500 1000 \

400 800
300-] 600
200 400
100 200
2'0 4-'0 6|O a'o 1c'>o u'vo 1-".0 1éo 1a'o 250 mm 3'0 e'o 9'0 ulvo 15')0 1éo 21'0 25')0 2t'ao mm
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2-finger parallel gripper pneumatic - series GPL
2-Finger Parallelgreifer pneumatisch - Typ GPL

Technische Eigenschatften:

Betriebsdruck: 2 bis 8 bar

Wiederholgenauigkeit: 0,05mm Uber
100 Schaltspiele

Betriebstemperaturbereich von -10°C
bis 90°C; bis 130°C und hdher auf
Anfrage

Kinematik: Zahnstangen Ritzel
Synchronisation , Grundbacken mit
Flachfuhrung

Material : Gehduse aus hochfester
Aluminiumlegierung hartbeschichtet,
Funktionsteile aus gehartetem Stahl

Betatigung : pneumatisch tber gefilterte
Druckluft 10um, trocken oder gedlt

Wartungsfrei: bis 1.5 Mio. Schaltspiele
Sehr geeignet fur unter intern/extern
Schutzart 1P40

24 Monate Garantie

Technical data:;

Range of operating pressure: 2 - 8 bar

Repeatability accuracy: 0.05 mm; over
100 cycles

Operating temperature: from -10°C to
90°C; version up to 130°C upon request
Operating principle: fingers sliding,
guided by rack and pinion for concentric
gripping

Housing material: high tensile hard-
coated aluminium alloy, hard-anodized

Material of functional parts: treated
ground steel

Actuation : compressed air filtered
(10pm), dry or lubricated

Maintenance: no maintenance required
for the first 1.5 million cycles

Suitable for internal/external gripping
Rating IP 40
Warranty 24 months
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2-finger parallel gripper pneumatic - series GPL

2-Finger Parallelgreifer pneumaticsch - Typ GPL

A
B + 0.02
D@ D 3 - ©
D
E
Vv
F _ j—q—
% T H7 U
—_— )
ul n n I ._[
2 O
. | || ]
= x
O} C) N
(I Y o2
| <
P depht R =
i Y
P Tiefe R N @ L H7 depht M
@ LH7 Tiefe M
Magnetic limit switch seat type SME 8-PS (Festo)
oder R599 (OMIL)
Hubafrage Gber Magnetschalter Typ SME 8-PS (Festo)
oder R599 (OMIL)
a
b
d
Through hole for screw K
Bohrung fiir Schraube K
L
LD LD D I I
A\ "4 WY Y I I
i
O N +@/ p—
v T v " eTiefe f
P . . .
AY 74 SN " A TN "4

IQI Lquo.oz m

: L/
n (finger support)

stroke (Finger Auflage)
Hub t

Bracket for proximity switch from “r” (upon request) / Halterung fir Nahrungsschalter “r” auf Anfrage
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Gripping systems and automation

2-finger parallel gripper pneumatic - series GPL
2-Finger Parallelgreifer pneumatisch - Typ GPL

Iﬂlllllﬂﬂllllllllllﬂﬂﬂ
[ Typ |

GPL 16 M5 M6

GPL25 79 34 22 6 6 10 M5 M8 14 6 5 22 13 36 38 54 57 5 M6 36 18 6
GPL40 99 48 36 8 8 14 1/8 M10 18 8 6 28 16 52 50 76 79 5 M8 54 27 7
GPL 60 8 1/8 M10 8 8

Tvpe Gripping force Recommended weight Max finger
M at 6 bar (N) of part for transport (kg) lengthlwelght
Greikraft Max. empfohlenes Max. Finger-lange

6 bar (N) Werkstiickgewicht (kg) Eigenmasse

GPL 16 0.85 130/1
GPL 25 M5 11 15 40 15 18 8 460 2.3 160/2
GPL 40 M6 14 15 48 205 27 8 1050 53 210/2.8
GPL 60 8 2400 270/3.9

Approx. time (s)

s Cylinder and rod| Stroke for Gripper Moment of
yp bore diameter |finger (mm) weight (Kg) | inertia (Kgcm2)

open close
o fi [ [ ] o i i
20 76 46 | 47 56 0.6 3.2 0.25 0.25
40 116 46 78 67 76 0.8 8.2 0.3 0.3
GPL 16 16x 8
60 156 86 118 87 96 0.95 16.2 0.35 0.35
80 196 126 158 107 116 1.2 31 0.4 0.4
40 128 54 8 76 88 1.7 24 0.35 0.35
GPL 25 25% 10 60 168 94 126 96 108 2 43 0.45 0.45
80 208 134 166 116 128 2.5 77.3 0.5 0.5
40 132 9 [/ 79 92 3 51 0.4 0.4
60 172 90 128 99 112 36 89 0.5 0.5
GPL 40 38x 14 80 212 130 168 119 132 43 147 0.55 0.55
100 252 170 208 139 152 229 0.65 0.65
150 352 170 208 189 202 585 0.85 0.85
60 180 100 132 105 120 5.6 178.1 0.45 0.45
80 220 140 172 125 140 8 3345 0.55 0.55
GPL 60 54x18 100 260 180 212 145 160 10.3 554.2 0.6 0.6
150 360 280 312 195 210 13 700 0.75 0.75
200 460 380 412 245 260 15.2 817.8 0.9 0.9
Transportable weight calculated with p = 0.1 and fs = 2. With form-fit gripping the mass may be greater.

The gripping force is the arithmetic sum of the individual forces created at the fingers at “I” mm at 6 bar Finger weight in Kg.

Empfehlung fur max. Werkstiickgewicht gerechnet mit p = 0.1 fs = 2 . Bei Fomschluss sind gréRere Massen moglich.
Die Greifkraft ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkréfte im Abstand “I” in mm bei 6 bar
Eigenmasse in Kg

Allowed load data
Maximal zul. Krafte und Momente am Finger [N |

MR | MT
(N) | (Nm) | (Nm) [ (Nm)
25

GPL 16

GPL 25 950 95 45 35 ]
GPL 40 1100 105 65 55

GPL 60 1400 110 85 70
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2-finger parallel gripper pneumatic - series GPL

2-Finger Parallelgreifer pneumatisch - Typ GPL

For proximity and
Type S (e camme backets
e E () indicate B
Tvp Hub pro _Halterung fur
Finger (mm) | wahrungschalter B

GPL 40 40 /

Force at 6 barin N at | mm

Greifkraft (N) in Abhangigkeit der Fingerlange “I”” (mm) bei 6 bar

GPL 16 GPL 25
N N
500
175
150~ 450
125
400
100~
75— 350
50 —
300
25—
| I I I I T [ I I ] 1 [ I I [ I | [ I I
10 20 30 40 50 60 70 80 90 100 MM 20 40 60 80 100 120 140 160 180 200 MM
GPL 40 GPL 60
N N
1200 3000
1000 2500
800 2000 --_"‘--__________.......
600 1500
400 1000
200 500
[ I I I I T | [ I T [ || [ I I I T [ I I
20 40 60 80 100 120 140 160 180 200 220 MM 40 80 120 160 200 240 280 320 360 400 MM
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2-finger parallel gripper pneumatic - series GPRS
2-Finger Parallelgrefer pneumatisch - Typ GPRS

Technische Eigenschatften:

Betriebsdruck: 2 bis 8 bar

Wiederholgenauigkeit: 0,05mm uber
100 Schaltspiele

Betriebstemperaturbereich von -10°C
bis 90°C; bis 130°C und hoéher auf
Anfrage

Kinematik: Zahnstangen Ritzel
Synchronisation , Grundbacken mit
lineargefuhrt

Material : Gehause aus hochfester
Aluminiumlegierung hartbeschichtet,
Funktionsteile aus gehéartetem Stahl

Betatigung : pneumatisch tber gefilterte
Druckluft 10um, trocken oder gedlt

Wartungsfrei: bis 1.5 Mio. Schaltspiele
Sehr geeignet fur unter intern/extern

Zubehor: Faltenbalg Abdeckung IP 24
(fir Emulsion oder Wasser)

Schutzart IP20
24 Monate Garantie

Technical data:

Range of operating pressure : 2 - 8 bar

Repeatability accuracy: 0.05 mm; over
100 cycles

Operating temperature: from -10°C to
90°C; version up to 130°C upon request

Operating principle: fingers sliding,
guided by rack and pinion for concentric
gripping

Housing material: high tensile hard-
coated aluminium alloy, hard-anodized

Material of functional parts: treated
ground steel

Actuation : compressed air filtered (10
pum), dry or lubricated

Maintenance: no maintenance required
for the first 1.5 million cycles

Suitable for internal/external gripping

Accessories: with protection IP 24
(necessary with emulsion water)

Rating IP 20
Warranty 24 months
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2-finger parallel gripper pneumatic - series GPRS

2-Finger Parallelgrefer pneumatisch - Typ GPRS

E
G
1) For correct operation connect
air mountings in parallel
1) Fur die korrekte Funktion
beide Luftanschlisse fur Offne S
bzw. SchlieRen parallel S
montieren T - i -
J +0.02
Magnetic limit switch seat type SME
8-PS (Festo) oder R599 (OMIL)
Hubafrage Uber Magnetschalter Typ
SME 8-PS (Festo) oder R599 (OMIL) A
L
L N P

- R B S stroke
1/4 G | Hub
— \

—* -4

! [tg ST <+

| aL== NN
|

M —0.1

\ ¢dH7depth e \ a depth b opening closing closing \ opening
Tiefe Tiefe ffnen schlieBen  schlieBen offnen
Tiefe Tiefe
V" depth Z Y depth X
— ——

= R Aa—

228: R iant

= makimmidami—

K £0.02

W $0.02

Ordering example Bestellbeispiel

Type Stroke for finger For version with protection indicate code S
Hub pro Finger Fur Version mit faltenbalg Bezeichnung S
0 S

GPRS 80 6
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2-finger parallel gripper pneumatic - series GPRS
2-Finger Parallelgrefer pneumatisch - Typ GPRS

e o ln el o lv v e le e

GPRS60 270 90 130 220 148 114 50 34 86 17 15 M8 15 104 24 M8 14
GPRS80 270 90 160 220 178 152 52 15 41 9 18 15 10 18 M10 18 130 26 M10 18 10

n- Gripping force at 6 bar (N) Recommended weight of part for transport (kg)
_n_ Greikraft bei 6 bar (N) Max. empfohlenes Werkstuickgewicht (kg)

GPRS 60 14 2300
GPRS 80 15 5100

Type Stroke for A Gripper |Approx. time (s) [ Air consumption for Max finger
yp finger (m weight (K@) | open close | double stroke (cm3) | length /weight

Hub pro SchlieRzeit (s) Luftverbrauch Max. Fingerlange
50 368 30 90 370 17 470

0.55 0.55
GPRS 60 100 468 30 140 470 19 0.7 0.7 940 600/7.5
150 668 40 190 600 21 0.9 0.9 1410
60 404 30 105 420 31 0.6 0.6 1180
RS 100 484 30 145 520 34 0.8 0.8 1940 900/12
150 680 40 195 650 37 1 1 2900
200 890 50 245 790 40 13 13 3880

Transportable weight calculated with p = 0.1 and fs = 2. With form-fit gripping the mass may be greater.
The gripping force is the arithmetic sum of the individual forces created at the fingers at “I” mm at 6 bar
Finger weight in Kg.

Empfehlung fir max. Werkstiickgewicht gerechnet mit p= 0.1 fs =2 . Bei Fomschluss sind grof3ere Massen maglich.
Die Greifkraft ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkrafte im Abstand “I” in
mm bei 6 bar. Eigenmasse in Kg

Force at 6 bar in N at | mm

Greifkraft (N) in Abhangigkeit der Fingerlange “I”” (mm) bei 6 bar

Fin N Fin N

2500 | 5000

2250 ] 4500 | \

2000 | \ 4000 |

1750 3500

1500 | 3000 |

150 300 450 600 200 400 600 800
finger length in mm / Fingerlange in mm finger length in mm / Fingerlange in mm

MT

Allowed load data — “1

Maximal zul. Krafte und Momente am Finger

b -+ + 4
cA | MF | MR | mr
® | dim | | &
280 500

GPRS 60 4100 300
GPRS80 6100 480 480 1030

<+
-+
<+
ES
-+
<4

i
i

'MF
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2-finger parallel gripper pneumatic - series GPRS
2-Finger Parallelgrefer pneumaticsch - Typ GPRS

Version with protection - code S
1) Suitable for heavy duty environments o MTMM bALIAL

with emulsion water

2) For correct operation, connect the air mountings
in parallel — t — 5

+0.02

L

16—

: - $ | b b
Housing for magnetic limit + ¥ t
switch type S8-PS (Festo) -

oder R599 (OMIL) J 002

Hubafrage Uber

— Magnetschatter T E 8-PS
(o) ooy A508 (OMIL). " St|-r|8|1§e
H P B R
, ¢ , ¢ | |
= 1/4G
1
> ] I ] x \ T 2
_— |
i - ~
x i \
1 D
¢ a "depth b K depth w \opemng closing  closing \ opening
Tiefe Tiefe offnen  schlieBen schlieBen &ffnen
#at7depth b Kdepth w
Version mit Faltenbalg Abdeckung "ty
- Bezeichnung - code S - 5
1) Geeignet fur rauhen Einsatz mit Emulsion T
oder Wasser L1y

2) Fur die korrekte Funktion beide Luftanschlusse fur - B
Offne bzw. SchlieRBen parallel montieren.

T
o
Typ

GPRS60 270 90 180 220 130 50 34 68 130 18 17 13 55 132 148 15 M8 14 50 158
GPRS80 270 90 210 220 160 52 15 41 88 168 28 18 15 82 170 178 18 M10 10 15 60 190

Finger Gripper
v | ﬂﬂ i
ype stroke | A © weight

(kg)
Hub pro lﬂln-
-lﬂln = il : =
Finger (kg)
60 440 30 105 420 35

50 390 30 PRS 80 100 540 30 145 520 38
GPRS 60 100 490 30 140 470 22 150 670 40 195 650 41
150 620 40 190 600 24 200 810 50 245 790 44
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3-finger self centering gripper pneumatic-series MAC3
3-Finger Zentrischgreifer pneumatisch-Typ MAC3

Technische Eigenschatften:

Betriebsdruck: 2 bis 8 bar

Wiederholgenauigkeit: MAC3-50...125
0.02mm; MAC3-160...250 0.05mm uber
100 Schaltspiele

Betriebstemperaturbereich von -10°C
bis 90°C; bis 130°C und hdher auf
Anfrage

Kinematik: Keilhakenprinzip
zwangsgefuhrt Uber schrage Ebene

Material : Gehduse aus hochfester
Aluminiumlegierung hartbeschichtet,
Funktionsteile aus gehartetem Stahl

Betatigung : pneumatisch tber gefilterte
Druckluft 10um, trocken oder gedlt

Wartungsfrei: bis 1.5 Mio. Schaltspiele
Sehr geeignet fur unter intern/extern
Anschlussmafie der Grundbacken seite 18
Schutzart IP40

Druckluftanschiisse: UuUber
Seitenflachen-Grundflachen

M5 Sperrluftanschluss maglich
24 Monate Garantie

die

Technical data:

Range of operating pressure : 2 - 8 bar

Repeatability accuracy: MAC3 -50...125
0.02 mm; MAC3 - 160...250 0.05 mm
over 100 cycles

Operating temperature: from -10°C to
90°C; version up to 130°C upon request
operating principle: wedge-hook
kinematics

Housing material: high tensile hard-coated
aluminium alloy, hard-anodized

Material of functional parts: treated
ground steel

Actuation : compressed air filtered (10
pm), dry or lubricated

Maintenance: no maintenance required
for the first 1.5 million cycles

Suitable for internal/external gripping
Layout finger connection page 18

M5 pressurization

Air connections: sides and base

Rating IP 40

Warranty 24 months
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3-finger self centering gripper pneumatic-series MAC3

3-Finger Zentrischgreifer pneumatisch-Typ MAC3

44,4200

Magnetic limit switch seat
SMES8-PS (Festo) or R599 (OMIL)

F Hubafrage liber Magnetschalter Typ
SME 8-PS (Festo) oder R599 (OMIL)

13 12

30

0.5 11.5

7 h7

3 h7

35 H7 96

M3 :lj N\ f N

1.5

M5

405
39
375
b g

13

b ig
265
7
9,5
245

M3 p4 H7 #3.4
#50
3 7 M3 depht 5.5
Tiefe
4
Hose free direct
e — ~ connection
of o - Qﬂ page 23
%)
N N
MaBe flr schlauchlosen
Direktanschluss Seite 23
11
stroke 4,5 25 | 22.2
Hub
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3-finger self centering gripper pneumatic-series MAC3
3-Finger Zentrischgreifer pneumatisch-Typ MAC3

Grippin Moment | Recommended Total air for | strike Approx. time (s) | Max finger
Type fof():g atg of inertia| weight of part double stroke3 forflnger MKa s| PP length/
6 bar (N) (Kgem?2) | for transport (kg) consumed (cm3)  (mm) (Kg) opening | closing weight

Massen- Luftverbrauch
Greikraft |tragheits-| Max. empfohlenes Mass . . Max.

Typ bei 6 bar (N)| moment Werkstlzllgk?ewmht Doppelhub (<9) SchlieRzeit (s) Eiin%%rrlréliggseg
(Kgcm2) g (cm3) 6ffnen | schlieRen 9

MAC3-50 270 0.7 1.35 12 4.5 0.22 0.03 0.03 50/0.15

Transportable weight calculated with p = 0.1 and fs = 2. With form-fit gripping the mass may be greater.
The gripping force is the arithmetic sum of the individual forces created at the fingers at “I” mm at 6 bar.
Finger weight in Kg.

Empfehlung fur max. Werkstiickgewicht gerechnet mit p = 0.1 fs =2 . Bei Fomschluss sind groRere Massen mdglich.
Die Greifkraft ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkrafte im Abstand “I” in mm
bei 6 bar. Eigenmasse in Kg.

Gripping force safety device Code MC (closing) MA (opening)

MalRangaben fur Greifer mit Greifkraftsicherung
Version MC (schlie3en) MA (6ffnen)

4442002
385
60
20.5

M3 B4H7

Type Gripping force of spring only (N) with fixed elasticity [ Gripping time (s)with spring only (pneumatic)

Typ SchlieRkraft tber Feder in (N) beim AuRBenspannen

- SchlieRzeit nur Uber Feder (s)
min max
MAC3-50 110 160 0.05

NOTE: Minimum operating pressure 45 bar. Upon request versions with less pressure; in this case the spring force
will be lower. Gripping force = pneumatic gripping force + spring force. The gripping force is the arithmetic sum of
the individual forces of the fingers.

Bemerkkung: Betriebsdruck mindestens 4.5 bar. Die Greifkraft ergibt sich aus der pneumatischen Greifkraft +
Federkraft. Die Greifkraft ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkrafte im Abstand
“I”” bei 6 bar
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3-finger self centering gripper pneumatic-series MAC3

3-Finger Zentrischgreifer pneumatisch-Typ MAC3

magnetic limit switch seat

type D-M9P (SMC) oder R626 (OMIL)

Hubafrage Gber Magnetschalter

Typ D-M9P (SMC) oder R626

(OMIL) Hose-free direct

connectionpage 61
S 7 ..
MaBe fur schlauchlosen
Direktanschluss seite 61
=
Upon request : bushin_g for proximity e

Auf Anfrage: Bohrung fir Naherungsschalter e
opening /
offnen closing
-

b schlieBen F
N U
30 S T 7 H7 dg
< ™
( \ '
Il D 1l
86" k7 _ ]
closing L =
=114 SchlieBen m T
opening 30 c Bl ©
— _g?L offnen L
LI \ ¥
$H L o o #R
% A @d4
30" t
N
74 \ stroke
’\ Hub
—6) C) L}k e ( o [
i
/ﬂ“
=d
&Q. X depht Y

X Tiefe Y
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3-finger self centering gripper pneumatic-series MAC3
3-Finger Zentrischgreifer pneumatisch-Typ MAC3

Type .H.ﬂ......nﬂ..........

MAC3 64 64 11 11 45 M4 M5 55 24 195 21 M4 245 4 275
MAC3 80 80 49 46 115135 5 55 M5 M5 13 5 65 30 265255 16 6 9 M5 33 5 345
MAC3100 100 59 56 15 135 5 55 M5 1/8 15 6 65 40 32 32 20 8 10 M6 41 6 44
MAC3125 125 71 67 16 20 6 65 M5 1/8 18 9 9 50 415405 24 8 12 M8 52 6 55
MAC3160 160 85 81 18 25 6 65 M5 1/8 22 8 65 55 50 32 10 15 M10 66 8 72
MAC3200 200 125 121 23 46 10 105 1/8 1/4 30 12 13 85 67 62 40 14 20 M12 80 12 90
MAC3 250 142 225565 12 13 1/8 1/4 95 84 80 M12 100 112

_ e

MAC3 64 105 26 18 10 54 04 MS 275 18 475 14
MAC380 69 18 13 40 19 11 69 3 10 5 o4 M8 18 17 28 315 22 21 60 17
MAC3100 88 25 16 50 24 11 88 3 12 6 @65 M8 19 19 34 38 28 25 76 22
MAC3125 110 30 205 55 25 14 112 3 165 85 @65 M8 23 25 38 45 33 32 95 275
MAC3160 144 38 25 80 37 14 144 3 20 9 ¢65 M8 23 34 45 55 36 40 125 36
MAC3200 180 42 31 90 38 19 180 4 24 11 M8 MI12 27 425 55 80.5 56 48 156 45
MAC3250 224 56 41 115 46 25 230 5 33 17 M8 M12 30 52 60 94 72 56 194 56

Recommended

Stroke for weight of part

Gripping force | Air consum |Gripper

s loote 2] cone 1 eaue 2 |ctroke e | ey | For ransport (k0
Typ Firngr Fr:]?n) bgi rg Itl)(art?f(tN) pl;;Jof %lgggglﬁfﬂo I}/IKags)s wgﬁkﬁt?fgggxigﬁi Schliefizeit (s) missﬁg:;%%t Fmgerlange
Vers 2 (cm3)

MAC3 64 6 3 580 970 20 0.4 3 5 0.02 0.02 2 64/0.32
MAC3 80 8 4 1000 2300 39 0.75 5 115 0.05 0.05 6 80/0.55
MAC3 100 10 5 1800 4050 90 1.4 9 20 0.08 0.08 18 100/1.05
MAC3125 13 6.5 3000 5800 175 24 15.5 29 0.16 0.16 47 125/2
MAC3 160 16 8 6000 11000 423 4.9 25 50 0.4 0.4 157 160/3.3
MAC3200 25 125 7100 16000 910 115 85 80 1 1 5)15 200/6.4
MAC3 250 30 15 10300 18600 1810 215 51 93 1.4 1.4 1680 250/8.7

Transportable weight calculated with p=0.1 and fs = 2. With form-fit gripping the mass may be greater.
The gripping force is the arithmetic sum of the individual forces created at the fingers at “I”’ mm at 6 bar. Finger weight in Kg.

Empfehlung fur max. Werksttckgewicht gerechnet mit p = 0.1 fs =2 . Bei Fomschluss sind groRere Massen moglich. Die Greifkraft
ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkréfte im Abstand “I” in mm bei 6 bar. Eigenmasse in Kg

Hose-free direct connection Malfe fur schlauchlosen Direktanschluss

0-Ring @4x1.5 0-Ring @4x1.5 0O-Ring @9x1.5
M5, _ M4, _ G1/8"
= Gripper R Gripper B Gripper
\ Greifer \ Greifer \ Greifer
i 1] i
' 1.1 ' 1.1 ' 1.1
| v | y | v
A A A
\ \ \
\ \ \
~_}_, ~_}_, ‘_}_,
04 o4 N @7
@7 @7 @12
Adapter plate Adapter plate Adapter plate
Adapterplattenseite Adapterplattenseite Adapterplattenseite
QMiL Via A. De Francisco 128 - Tel. +39.011.821.11.81 - Fax +39.011.895.44.62 - 10036 Settimo T.se (To) - Italy 61



. - -
www.omil.it
Gripping systems and automation info@omil.it

3-finger self centering gripper pneumatic-series MAC3
3-Finger Zentrischgreifer pneumatisch-Typ MAC3

Allowed load data

Maximal zul. Krafte und Momente am Finger

CA

MT
it b
| ' Type CA MR MT
: e
i 12

MAC3 50 480

MAC364 1350 35 30 15
MAC380 1820 85 35 35
MAC3100 2250 95 50 45
MAC3 125 2500 100 70 65
MAC3 160 2800 110 85 85
MAC3 200 3500 135 100 120
MAC3250 4450 205 155 170

Spring packaged pressure plate - code P

Federnder Andruckstern P

E  stroke

Hub

Il
C"tﬂl)
£
T
R
I

4
=
‘ .

| e [A[BJCIDJE] Thrust |

--ﬂ-ﬂ-

MAC350 455 3 8-20N
MAC364 54 7 11 30 4 13-55N
upon request : passing rod (except MAC3-64)

MAC380 60 7 12 37 4 15-72N

MAC3100 72 8 16 48 5 15-100N Auf Anfrage: Hubabfrage des Andricksterns (auRer MAC3-64)
MAC3125 8 8 20 60 6 125-250N

MAC3160 100 9 24 75 6 170-280N

MAC3200 143 11 32 95 7 310-480N

MAC3250 171 14 40 115 7 390-710N
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3-finger self centering gripper pneumatic-series MAC3
3-Finger Zentrischgreifer pneumatisch-Typ MAC3

Force at 6 barin N at | mm

Greifkraft (N) in Abhangigkeit der Fingerlange “I”” (mm) bei 6 bar

A
- N
! UH e

|J_'| 1200

900 ~\

.
— code 1closing o | .
— code 2 closing 300
Vers 1 AuRenspannen : : : : : : : :
Vers 2 AuflRenspannen 10 20 30 40 50 60 70 80 MM
N N
MAC3 80 5000 MAC3 100
2800 AL
2400 4000
2000
3000
1600
1200w 2000 ™ ====mmmmee___
800— ________________________________
1000
400
I [ [ I [ I I I [ | I I I I I [ I I | | I I [
10 20 30 40 50 60 70 80 90 100 MM 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100110120130 MM
N N
27000 MACS 125 14000 MAC3 160
6000 12000 |
5000 10000 |
4000 8000
3000 TN ——— 6000 T m———
20004  TTmmee 40004 TTTTTmemee
1000 2000
T T [ T T | [ T T T I | T | I T [
20 40 60 80 100 120 140 1e0MM 20 40 60 80 100 120 140 160 180 MM
N N
17500 MAC3 200 21000 MAC3 250
15000 18000 |
12500 15000
10000 12000~
7500 === == m e R
so004  TTmmeem——eal - 6000} '
2500 3000
T I [ I I I [ I I I I I [ I | I [
25 50 75 100 125 150 175 200MM 30 60 90 120 150 180 210 240 270 MM
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3-finger self centering gripper pneumatic-series MAC3
3-Finger Zentrischgreifer pneumatisch-Typ MAC3

Mal3angaben fur Greifer mit

Gripping force safety device : : .
code MC (closing) MA (opening) ?Sgﬂﬁlé%agﬁiﬁxrg}?n\é%s'on MC

opening .~ \\ closing

schlieBen

- 04

A A1 | s
1 A,
1 L
| [
#g" depthg D w oL
Gripping force of spring only | ~ . . -
Type A (N) with fixed elasticity G”PP'”Q tlme
code 2 (s) with spring
Schliel3kraft Uber Feder in (N)
Type A beim AuRenspanne
Vers 2
MAC364 57 4 10 M4 7 36 415 64 19 33 55 M5 160 230 380 610 0.06 0.5
MAC380 68 5 13 M5 8 44 505 80 24 41 65 M5 290 660 780 1350 0.09 0.9
MAC3100 82 5 13 M5 11 515 61 100 29 51 79 1/8 700 1300 1400 2800 0.16 1.65
MAC3125 94 6 15 M5 13 59 68 125 32 56 90 1/8 950 1830 2000 3600 0.25 2.85
MAC3160 115 6 18 M5 14 73 85 160 38 66 111 1/8 1480 2900 2970 5750 0.7 5.6
MAC3 200 170 10 16 1/8 14 114 1255200 57 101 166 1/4 1850 3870 3500 7100 1.4 135
MAC3 250 205 12 20 1/8 14 134 149 249 67 127 197 1/4 3000 6800 5400 12200 2 24.5

NOTE: Minimum operating pressure 0.45 MPa. Upon request versions with less pressure; in this case the spring force
will be lower. Gripping force = pneumatic gripping force + spring force. The gripping force is the arithmetic sum of
the individual forces of the fingers.

Bemerkkung: Betriebsdruck mindestens 4.5 bar. Die Greifkraft ergibt sich aus der pneumatischen Greifkraft + Federkraft
Die Greifkraft ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkréafte im Abstand “I”” bei 6 bar

Ordering example Bestellbeispiel
T Code [For internal bushes | For spring packaged | For safety device For passing rod
yp 1lor2 | indicate B + level pressure plate indicate MC or MA indicate C

sfuhrung mit % Fur federgestutzte | ...
Typ l\gedrsz ahrungsschalter AFH(rjrnglfsrtnecr‘ﬁnP Greifkraftsisherung FuArLIJ-ngk[)laClI)(fS@ggﬁ c(j:es
: B+Durchmesser MC oder MA

MAC3100 C1 B8 P MC /
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3-finger self centering gripperpneumatic - series GPS3
3-Finger-Zentrischgreifer pneumatisch - Typ GPS3

Technische Eigenschatften:

Betriebsdruck: 2 bis 8 bar

Wiederholgenauigkeit: 0.02mm Uber
100 Schaltspiele

Betriebstemperaturbereich von -10°C
bis 90°C; bis 130°C und hdher auf
Anfrage

Kinematik: Keilhakenprinzip
zwangsgefuhrt tUber schrage Ebene

Material : Gehduse aus hochfester
Aluminiumlegierung hartbeschichtet,
Funktionsteile aus gehartetem Stahl

Betatigung : pneumatisch tber gefilterte
Druckluft 10um, trocken oder gedlt

Wartungsfrei: bis 1.5 Mio. Schaltspiele
Sehr geeignet fur unter intern/extern
Schutzart 1P40

24 Monate Garantie

Technical data;

Range of operating pressure : 2 - 8 bar

Repeatability accuracy : 0.02 mm; over
100 cycles;

Operating temperature: from -10°C to
90°C; version up to 130°C upon request

Principe of operation: wedge-hook
kinematics

Housing material: high tensile  hard-
coated aluminium alloy, hard-anodized

Material of functional parts: treated
ground steel

Actuation : compressed air filtered (10
pum), dry or lubricated

Maintenance: maintenance-free for the
first 1.5 million cycles

Suitable for internal/external gripping
Rating IP 40
Warranty 24 months
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3-finger self centering gripperpneumatic - series GPS3
3-Finger-Zentrischgreifer pneumatisch - Typ GPS3

Magnetic limit switch seat type D-M9P (SMC) oder R626 (OMIL)
Hubafrage tber Magnetschalter Typ D-M9P (SMC) oder R626 (OMIL)

B C o ENdepht G
Al D Tiefe

___F
T
= S h qh7
RH7 u b ! e depht f
i ! ||| Tiefe
LT | i |
‘ | !
N A . IRS
? oLening ] i !
= (T)ffnen %l‘_t_ i | c
o N S ! | £
‘closmg o | i
© schlieBen +@." H | é
o -1 > | | |
1 i | - |
I
s KH7 < q dephtr
Tiefe
d2 d3 30.
stroke N &
Hub /ﬁ I
\\ y & \ \” 3 '\o)
8 —{oHeH I Fo)
L /B i S
/ S~
<+
O, 1 2
S P
AN
3 30
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3-finger self centering gripperpneumatic - series GPS3
3-Finger-Zentrischgreifer pneumatisch - Typ GPS3

GPSSSO 6311125 12:5| 8653 2 217125 11 2 217 2 4 10 9 M3 11 7 15 17 35
GPS3-36 7.3 145145 73 2 2 251145 13 3 2 251 2 5 12 11 M5 115 7 15 21 38 2
GPS3-42 85 17 17 85 3 3 294 17 145 5 3 294 2 6 14 13 M5 13 7 15 26 40 2

di [d2 [d3 [ dg | ds

GPS 3-30 10 24 32 M3 45 30
GPS3-36 34 6 25525 7 6 10 M3 6 6 12 25 35 M3 6 36
GPS342 45 6 27 3 8 65 12 M3 6 8 16 25 37 M4 6 42

Max
finger
length /
opening| closing | weight

BifiersiinG) e Moment Recommended Air consumed Finger Approx. time
atp6p bgr (N) | ofinertia | weight of part for for double ! mass (s)
(Kgecm?) transport (kg) stroke (cm?3) (Kg)

; Massentrag- Luftverbrauch ; ; Max.
Greikraft : Max. empfohlenes Masse | Schliel3zeit (s) - »
Typ bei 6 bar (N) he'(tégc(r)nrg; 3 Werkstiickgewicht [ Pro D((c)rr:]g?thb i (Kg) Eliggeﬁm\gg:
schlieBen
GPS 3-30 5 0.08 0.3 0.9 2 0.07 0.02 0.02 30/0.03
PS 3-36 114 0.18 0.6 1.5 2 0.11 0.02 0.02 38/0.05
GPS 3-42 200 0.35 1 3.8 3 0.16 0.04 0.04 45/0.08

Transportable weight calculated with p = 0.1 and fs = 2. With form-fit gripping the mass may be greater.
The gripping force is the arithmetic sum of the individual forces created at the fingers at “I” mm at 6 bar.
Finger weight in Kg.

Empfehlung fir max. Werkstiickgewicht gerechnet mit p=0.1 fs =2 . Bei Fomschluss sind gro3ere Massen moglich.
Die Greifkraft ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkrafte im Abstand “I”” in mm
bei 6 bar Eigenmasse in Kg

Ordering example Bestellbeispiel

Typ

GPS 3-42

QMilL Via A. De Francisco 128 - Tel. +39.011.821.11.81 - Fax +39.011.895.44.62 - 10036 Settimo T.se (To) - Italy 67



. - -
www.omil.it
Gripping systems and automation info@omil.it

3-finger self centering gripperpneumatic - series GPS3

3-Finger-Zentrischgreifer pneumatisch - Typ GPS3

Maximal zul. Krafte und Momente am Finger

GPS3-30 140
GPS 3-36 200 6
GPS 3-42 250 8 9 10

ME | MT

(N) | (Nm) [ (Nm) | (Nm)
3 4.5 4
4

Force at 6 bar in N at | mm

GPS 3-30

105
90
75

60—

> \

30

15

10 20 30 mm
GPS 3—-36 GPS 3—42
N N
280
180 240
150 200
120+ 160 — \
90 \ 120}
60 80
30—
1|o 2|o 3'0 4'0 mm 1'0 2'0 3'0 4'0 mm
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3-finger self centering gripper pneumatic - series SRP
3-Finger-Zentrischgreifer pneumatisch - Typ SRP

Technische Eigenschatften:

Betriebsdruck: 3 bis 8 bar

Wiederholgenauigkeit: SRP 64...125
0.02mm; SRP-160...250 0.05mm uber
100 Schaltspiele

Betriebstemperaturbereich von -10°C
bis 90°C; bis 130°C und hdher auf
Anfrage

Kinematik: Keilhakenprinzip
zwangsgefuhrt Uber schrage Ebene

Material : Gehduse aus hochfester
Aluminiumlegierung hartbeschichtet,
Funktionsteile aus gehartetem Stahl

Betatigung : pneumatisch tber gefilterte
Druckluft 10um, trocken oder gedlt

Wartungsfrei: bis 1.5 Mio. Schaltspiele
Sehr geeignet fur unter intern/extern
Schutzart IP67

Druckluftanschiusse: Uber
Seitenflachen-Grundflachen

24 Monate Garantie

die

Technical data;

Range of operating pressure : 3 - 8 bar

Repeatability accuracy: SRP-64..125 0.02
mm; SRP-160..200 0.05 mm over 100
cycles;

Operating temperature: from -10°C to
90°C; version up 130°C upon request
Operating principle: wedge-hook
kinematics

Housing material: high tensile hard-
coated aluminium alloy, hard-anodized

Material of functional parts: treated
ground steel

Actuation : compressed air filtered (10
pum), dry or lubricated

Maintenance: no maintenance required
for the first 1.5 million cycles

Suitable for internal/external gripping
Air connection: sides and bases
Rating IP 67

Warranty 24 months
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3-finger self centering gripper pneumatic - series SRP

3-Finger-Zentrischgreifer pneumatisch - Typ SRP

=
L\
% Magnetic limit switch seat type SMe 8-PS
\ (Festo) or R599 (OMIL)
opening Hubafrage Uber Magnetschalter Typ
- M SMe 8-PS (Festo) oder R599 (OMIL)
6ffnen ™~ closing
5 schlieBen
30° -
ds v
o GgH7 N£0.02 % U ©
£ _
=z i)
- & N
RPN = o
\r/\ / \ -
Lot e
m '®) =
© |
Y— Bl E ©
HI
AN
[on \
P t
[er N\ S
opening [ \ closing B SE
offnen schlieBen Sv Hub
AN
A\ %)
55
1. f’\\ 4 = <
%/ =1=
Hose-free direct <
connection page 71
) A AN
MaBe flr schlauchlosen Y 7&#’ /
Direktanschluss seite 71 § —/
A,{— Y
K d
g
da
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Gripping systems and automation

3-finger self centering gripper pneumatic - series SRP
3-Finger-Zentrischgreifer pneumatisch - Typ SRP

Type .ﬂ.ﬂ......nn.........

SRP 64 64 53 55 94 M5 24.5 275
SRP 80 80 62 43 115135 5 55 M5 M5 14 5 65 109 11 5 18 11 M5 33 5 345
SRP 100 100 73 51 15 14 5 55 M5 1/8 16 6 65 138 11 6 20 11 M6 41 6 44
SRP 125 125 92 64 17 16 6 65 M5 1/8 18 9 9 169 135 7 27 15 M8 52 8 55
SRP 160 160 106 74 18 22 6 65 M5 1/8 22 8 184 135 8 31 15 M8 66 8 72
SRP 200 199 150 112 16 66 10 105 1/8 1/4 28 12 13 238 19 12 37 24 M10 80 10 90
SRP 250 249 180 M12 100 10 112
Hﬂﬂ!lllllﬂll
SRP 64 21 45 25 395 475 14
SRP 80 69 18 47 19 55 30 36 18 7 28 23 44 485 60 17 8
SRP 100 88 25 56 22 65 34 45 19 7 34 29 40 575 76 22 10
SRP 125 110 30 71 30 805 40 54 23 8 38 33 48 725 95 275 13
SRP 160 144 38 89 34 100 45 62 23 8 45 39 48 91 125 36 16
SRP 200 180 42 113 40 128 55 97 27 12 55 70 67 115 156 45 25
SRP 250
T e | R e || e R
6 bar (N) | stroke (cm3) (Kgcm2) (kg) for transport (kQ) open close weight
(N Doppelhub(cm3) |moment ( Kgcm2 () Werkstuckgewncht S Eigenmasse
SRP 64 0.03 0.03 64/0.3
SRP 80 1000 39 17.8 1.2 5 0.07 0.07 80/0.5
SRP 100 1800 90 50 2.4 9 0.11 0.11 100/0.95
SRP 125 3000 175 137.5 3.85 155 0.16 0.16 125/1.75
SRP 160 6000 423 309 7.3 25 0.4 0.4 160/3
SRP 200 7100 910 12745 18 35 1 1 200/5.5
SRP 250 10300 1810 3663 33 51 14 14 250/6.9

Transportable weight calculated with p = 0.1 and fs = 2. With form-fit gripping the mass may be greater.
The gripping force is the arithmetic sum of the individual forces created at the fingers at “I”” mm at 6 bar.
Finger weight in Kg.

Empfehlung fir max. Werksttickgewicht gerechnet mit p = 0.1 fs = 2 . Bei Fomschluss sind gréRere Massen moglich.
Die Greifkraft ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkrafte im Abstand “I”” in mm
bei 6 bar. Eigenmasse in Kg.

Male fur schlauchlosen Direktanschluss

Hose-free direct connection

0O-Ring @4x1.5
M5

0-Ring @4x1.5
» M44

0-Ring @9x1.5
JG1/8",

R : ] : R :
! Gripper ! Gripper ! Gripper
1 Greifer ‘ Greifer ‘ Greifer
] ] ]
' 1.1 ' 1.1 ' 1.1
| | v | | v | | v
A A A
\ \ \
\ \ \
L L
@4 @4 @7
o7 @7 @12
Adapter plate Adapter plate Adapter plate
Adapterplattenseite Adapterplattenseite Adapterplattenseite
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3-finger self centering gripper pneumatic - series SRP
3-Finger-Zentrischgreifer pneumatisch - Typ SRP

Allowed load data

www.omil.it

info@omil.it

Maximal zul. Krafte und Momente am Finger

SRP 64 200
SRP 80 260
SRP 100 330
SRP 125 370
SRP 160 415
SRP 200 445
SRP 250 885

23
25
26
27
33
79

21
26
41
47
60
147

(N) | (Nm) (Nm) (Nm)
)

10
15
19
26
32
80

Spring packaged pressure plate - cod. P

Federnder Andruckstern P

E

stroke

Hub

upon request: passing rod (except SRP-64)

30

Auf Anfrage: Hubabfrage des Andriicksterns
(auBer SRP-64)

1N

72

SRP 64
SRP 80
SRP 100
SRP 125
SRP 160
SRP 200

54
69
84
84
105

18
20
24
24
32

© 0 o

72
86
106
120
168

e=uodEnN=

Kraft
3 395 13-55N
3 47 15-72N
5 59 15-100N
6 73 125-250N
6 54 170-280N
7 58 310-480N
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3-finger self centering gripper pneumatic - series SRP

3-Finger-Zentrischgreifer pneumatisch - Typ SRP

Greifkraft (N) in Abhangigkeit der Fingerlange “I”” (mm) bei 6 bar

- N
i SRP_64
1200
M 900
rJ ~ !
\/_ =
600_\
300
I [ I I [ [ [ [
10 20 30 40 50 60 70 80 MM
N N
5000
ey SRP_80 SRP 100
2400 4000
2000
3000
1600
1200+ 2000_\
Boo_\
1000 |
400
T T I T I T T T T T T T I T T [ T T [ T T T T
10 20 30 40 50 60 70 80 90 100 MM 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100110120130 MM
N N
o SRP 125 e SRP 160
6000 12000 |
5000 10000
4000 8000
3000—\ 6000—\
2000 4000
1000 2000
I | | | I | | [ | | | | | | | | [
20 40 60 80 100 120 140 1s0MM 20 40 60 80 100 120 140 160 180 MM
N N
B— SRP 200 e SRP_250
15000 18000 —|
12500 15000
10000 12000
5000 6000 —
2500 3000
T I [ [ I I [ I I I | I I [ | I [
25 50 75 100 125 150 175 200MmM 30 60 90 120 150 180 210 240 270 MM
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3-finger self centering gripper pneumatic - series SRP
3-Finger-Zentrischgreifer pneumatisch - Typ SRP

MaRangaben fir Greifer mit
Greifkraftsicherung Version MC

Gripping force safety device
code MC (closing) MA (opening) (schlieRen) MA (6ffnen)

opening
offnen closing

| schlieBen
]

i

P—0A1

I
il

T T
g 8" D - 9L
closing
opening schlieBen

offnen

Gripping force Sifirsr
fspring only in N | >''PPINY 1 Mass
Type | A ¢ ElG || (M|N with fixed elasticity | time in sec | gy
SchlieBkraft tiber q q
Typ A c E|G|H|L|M|N Feder in (N) beim | SchlieBzeit | masse
AuRenspannen nur tber (Kg)
min max Feder (s)
SRP 64 67 4 10 M4 7 34 46 64 19 37 52 M5 160 230 0.06 0.9
SRP 80 8 5 13 M5 8 44 55 80 24 42 62 M5 290 660 0.09 1.35
SRP100 96 5 13 M5 11 52 68 100 29 56 74 1/8 700 1300 0.16 2.3
SRP125 115 6 15 M5 13 56 77 125 32 64 87 1/8 950 1830 0.25 4.3
SRP160 136 6 18 M5 14 70 92 160 38 76 104 1/8 1480 2900 0.7 8
SRP200 195 10 20 1/8 17 127 142 199 45 115 157 1/4 1850 3870 1.4 20

NOTE: Minimum operating pressure 4.5 bar. Upon request versions with less operating pressure; in this case the spring
force will be lower. Gripping force = pneumatic gripping force + spring force.
The gripping force is the arithmetic sum of the individual forces of the fingers.

Bemerkkung: Betriebsdruck mindestens 4.5 bar. Die Greifkraft ergibt sich aus der pneumatischen Greifkraft + Federkraft
Die Greifkraft ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkréfte im Abstand “I” bei 6 bar

Bestellbeispiel

Ordering example

TEE For spring packaged pressure For safety device For passing rod
yp plate indicate code P indicate MC or MA indicate C
N . Fir federgestutzte Fir Hubabfrage des
Fur federnden Andrickstern P Greifkraftsisherung MC oder MA Audrickstern C
MC /

SRP 100 P

74 QMik Via A. De Francisco 128 - Tel. +39.011.821.11.81 - Fax +39.011.895.44.62 - 10036 Settimo T.se (To) - Italy



QMilL
Gripping systems and automation

3-finger self centering gripper pneumatic - series MFB
3-Finger-Zentrischgreifer pneumatisch - Typ MFB

Technische Eigenschatften:

Betriebsdruck: 2 bis 8 bar

Wiederholgenauigkeit: MFB-70...140
0.02mm; MFB-170...220 0.05mm Utber
100 Schaltspiele

Betriebstemperaturbereich von -10°C
bis 90°C; bis 130°C und hdher auf
Anfrage

Kinematik: Keilhakenprinzip
zwangsgefuhrt Uber schrage Ebene

Material : Gehause aus hochfester
Aluminiumlegierung hartbeschichtet,
Funktionsteile aus gehartetem Stahl

Betatigung : pneumatisch Uber
gefilterte Druckluft 10um, trocken oder
geolt

Wartungsfrei: bis 1.5 Mio. Schaltspiele
Sehr geeignet fur unter intern/extern

Anschlussmalle der Grundbacken seite
18

Schutzart 1P40

Druckluftanschiusse: Uber
Seitenflachen-Grundflachen

Zentraler Durhlass
24 Monate Garantie

die

Technical data:

Range of operating pressure : 2 - 8 bar

Repeatability accuracy: MFB-70..140 0.02
mm; MFB-170..220 0.05 mm over 100
cycles;

Operating temperature: from -10°C to
90°C; version up to 130°C upon request

Operating principle: wedge-hook
kinematics

Housing material: high tensile hard-
coated aluminium alloy, hard-anodized

Material of functional parts: treated
ground steel

Actuation : compressed air filtered (10
pum), dry or lubricated

Maintenance: no maintenance required
for the first 1.5 million cycles

Suitable for internal/external gripping
Layout finger connection page 18
Air connections: sides and base
Through central hole

Rating IP 40

Warranty 24 months
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3-finger self centering gripper pneumatic - series MFB

3-Finger-Zentrischgreifer pneumatisch - Typ MFB

Hose-free direct connection

i seat for M5
MaRe fur schlauchlosen Direktanschluss or @4 proximity
losi Bohrung fir
o scchtljizlfzé;n uaéhegun%f,zchalter
O-Ring @4x1.5 oder
M4 X
> < v
=B N
' gripper ;
‘ Greifer g.
i e
| 1.1 o
‘ A\ 28
| N
| - o
i opening
i 6ffnen 20
@4
@7
Adapter plate 28 18
Adapterplattenseite .
1oh7 ¢4O 7 ——
810 5"
M =
. 1 1 \
/)
= %/
It
0
_ N — >
<+ — =
= ol &
\ Kol i e
iaaA D °p i
M5/ / $8.2
85.5 2417 depht 7
Tiefe M4 958
$68
closing opening
schlieBen offnen
10 15.5
10 | 4
w M4 depht 7
\ Tiefe
L~ N
2 Dot ¢
< \ \J T T =] -
NS
7
LAY/ stroke
— Hub
27.5 13.8
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3-finger self centering gripper pneumatic - series MFB
3-Finger-Zentrischgreifer pneumatisch - Typ MFB

Gripping Moment Recommended Total air for | Stroke Mass Approx. time | Max finger|
Type force at of inertia weight of part double stroke [x finger (K9) in seconds length /
6 bar (N) (Kgem?)  [for transport (kg) | consumed (cm®)| (mm) g S5 close weight

Massentrégheits Luftverbrauch |Hub pro i ; Max.Fi -
bslrgltlggarf(tN) moment Wgﬂli‘:tuecrlypg\?mﬁrt]e(i) pro Doppelhub | Finger l\?la<ss)e SchlieRzeit (s) I3
(Kgcm2) g 9 (cmd) (mm) g 5 ; Eigenmasse

offnen | schlielRen

MFB 70 2 2 10 4 0.35 0.03 0.03 50/0.16

Transportable weight calculated with p = 0.1 and fs = 2. With form-fit gripping the mass may be greater.
The gripping force is the arithmetic sum of the individual forces created at the fingers at “I”” mm at 6 bar.
Finger weight in Kg.

Empfehlung fir max. Werkstiickgewicht gerechnet mit p = 0.1 fs = 2 . Bei Fomschluss sind grof3ere Massen moglich.
Die Greifkraft ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkrafte im Abstand “I”” in mm
bei 6 bar. Eigenmasse in Kg

Gripping force safety device code MC (closing) MA (opening)

Malangaben flr Greifer mit Greifkraftsicherung Version MC (schlieRen) MA (6ffnen)

closing

schlieBen
-
)y Pany
¥ A%

n

= |
D=

opening

offnen
Ak ]
P n P
\vey
[+9]
's)
M~
53)
D 52
hird ~ E
M4 ¢4 depth 7
Tiefe MS

268

Gripping force of spring only | Gripping time
in N with fixed elasticity (s) with spring
i only (pneumatic)

SchlieRkraft tber Feder in (N) SchlieRzeit nur
Typ beim AuRenspannen iiber Feder (s)

MFB 70 180 240 0.05

NOTE: Minimum operating pressure 4.5 bar. Upon request versions with less pressure; in this case the spring force will
be lower. Gripping force = pneumatic gripping force + spring force.
The gripping force is the arithmetic sum of the individual forces of the fingers.

Bemerkkung: Betriebsdruck mindestens 4.5 bar. Die Greifkraft ergibt sich aus der pneumatischen Greifkraft + Federkraft
Die Greifkraft ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkréafte im Abstand “I”” bei 6 bar
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3-finger self centering gripper pneumatic - series MFB
3-Finger-Zentrischgreifer pneumatisch - Typ MFB

b
hole for proximity AA
. ) Bohrung fiur Néherungsschalter @AA
opening closing

dffnen schlieBen F
— L U
N _ s 7| 2% | de
X 9d,
°
. 9]
{ 1 \ ‘ 1 |
' U
I;U sl A
v " i 8
o
x\ [8a] |
45. £ (@]
C
L] \ [
oG M7 L o oR oP
[ -1 ectll}-
g A #d,
proximity
Naherungsschalter
30_:!:10 t
Hose-free direct
connection page 79 stroke
\\\(} b
MaBe flir schlauchlosen u
Direktanschluss seite 79 ’\
RS C) o < -
/ﬂ
_)

\Z
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3-finger self centering gripper pneumatic - series MFB
3-Finger-Zentrischgreifer pneumatisch - Typ MFB

MFB 85 84 51 155 6.5 M4 34

MFB 110 108 58 55 12 21 6 M5 1/8 13 205 65 47 38 255 16 6 9 M5 43 5 48
MFB 140 138 73 70 16 28 6 M5 1/8 15 305 9 59 50 32 20 8 10 M6 57 6 62
MFB 170 168 81 77 15 29 8 M5 1/8 18 405 9 74 625405 24 8 12 M8 68 6 77
MFB 220 60.5 13 M10 88 8
MFB 85 74 105 44 20 105 76 205 M5 205 23 365 18 64 185
MFB 110 9% 28 13 60 28 11 9% 4 10 5 065 M8 10 28 28 41 30 21 83 24
MFB 140 124 34 16 78 34 14 124 5 12 6 65 M8 11 375 34 52 40 25 1075 31

MFB 170 154 46 205 96 37 14 152 5 165 85 @65 M8 14 46 38 57 45 32 1335 385
MFB 220 198 60 25 129 44 20 204 6 20 9 @65 M8 16 645 45 70 55 40 1715 495

Gripping Air consum (Gripper| Recommended Approx. time Moment (Max finger
Type 5 for double weight of part in seconds of mertla
stroke (cm?3) for transport (kg) opening | closing (Kgcm?)
o |finge | nSEheef, | proDoppeiub ocemoronres | Szt | wighate (VoL
(cm3) erkstuckgewicht (kg) schlietten | (Kgom?) Eigenmasse
MFB 85 6 1000 31 0.7 4.8 0.08 0.06 6.2 64/0.32
MFB 110 8 1380 57 1.5 7 0.12 0.10 22 80/0.55
MFB 140 10 2180 120 BI5) 10.5 0.25 0.20 85.7 100/1.05
MFB 170 13 3400 215 6 16.5 0.40 0.30 2147 125/2
MFB 220 16 5500 435 95 27 0.5 0.4 564.4 160/3.3

Transportable weight calculated with p=0.1 and fs = 2. With form-fit gripping the mass may be greater. The gripping
force is the arithmetic sum of the individual forces created at the fingers at “I”” mm at 6 bar. Finger weight in Kg.

Empfehlung fur max. Werkstlickgewicht gerechnet mit p=0.1 fs =2 . Bei Fomschluss sind groRere Massen maoglich.
Die Greifkraft ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkrafte im Abstand “I” in mm
bei 6 bar. Eigenmasse in Kg

Mafl3e fur schlauchlosen Direktanschluss

Hose-free direct connection

O-Ring @4x1.5 0O-Ring @4x1.5 0O-Ring @9x1.5
M5, _ M4 _ G1/8"
! Gripper ! Gripper ! ripper
! Greifer ! Greifer ! Greifer
! 1.1 ! 1.1 ! 1.1
| | | y
| ‘ | | ‘
[ [ [
@4 @4 a7
Adapter plate Adapter plate Adapter plate
Adapterplattenseite Adapterplattenseite Adapterplattenseite
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3-finger self centering gripper pneumatic - series MFB

3-Finger-Zentrischgreifer pneumatisch - Typ MFB

ik W‘Hlit

ca | MR MT
R

|
13

MFB 70 850
MFB 85 1350
MFB 110 1820 85 35 35
MFB 140 2250 95 50 45
MFB 170 2500 100 70 65
MFB 220 2800 110 85 85

Spring packaged pressure plate - cod. P
Federnder Andruckstern P

E stroke
Hub

ENODEDEETE ¢
M 8 1l
4
4
5
6
6

MFB 85 13-55N
MFB 110 69 15-72N
MFB 140 86 15-100N
MFB 170 95 125-250N
MFB 220 115 170-280N

16 52
20 68
82
30 108

© 0 oo
[NS]
NS
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3-finger self centering gripper pneumatic - series MFB
3-Finger-Zentrischgreifer pneumatisch - Typ MFB

Force at 6 barin N at | mm

Greifkraft (N) in Abhangigkeit der Fingerlange “I”” (mm) bei 6 bar

480

360

240+

120+

MFB 70

1500

1200

900+

600

300

MFB 110

3500
3000
2500
2000
1500
1000

500

MFB 170

I I ]
100 120 140 mm

1200
1000+
800
600
400+
200

MFB 85

2800+
2400+
2000+
1600—
1200+

800+

400+

MFB 140

7000+
6000
5000+
4000
3000+
2000+
1000+

MEB 220

\

[ | I [ [ [ ]
20 40 60 80 100 120 140 160 180 MM
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3-finger self centering gripper pneumatic - series MFB
3-Finger-Zentrischgreifer pneumatisch - Typ MFB

MafRangaben fur Greifer mit
Greifkraftsicherung Version MC
(schlieen) MA (6ffnen)

Gripping force safety device
code MC (closing) MA (opening)

o AN L
RN
Ly -69- T
closing 8l opening
offnen schlieBen
—f— I 1 |

E
z

2B D

Gripping force Gripping time
of spring only in N ppIng 1 \WEES
with fixed elasticity ng,;p(g')”g ko) | A ¢ =l ©

n

min
Schlie3kraft tber SchlieRzeit M
—iEnn

min max
MFB 85 280 600 0.1 0.9 70 6 9 M4 7 49 10 84 19 M6 M5
MFB 110 600 1000 0.12 175 84 6 14 M5 12 58 14 108 25 M6 1/8
MFB 140 1000 2000 0.25 4 9 6 15 M5 12 70 15 138 26 M8 1/8
MFB 170 1200 2400 0.4 6.75 109 8 15 M5 12 72 15 168 28 M8 1/8
MFB 220 1500 3000 0.9 115 138 10 18 1/8 15 92 20 218 38 M12 1/4

NOTE: Minimum operating pressure 4.5 MPa. Upon request versions with less pressure; in this case the spring force
will be lower. Gripping force = pneumatic gripping force + spring force. The gripping force is the arithmetic sum of
the individual forces of the fingers.

Bemerkkung: Betriebsdruck mindestens 4.5 bar. Die Greifkraft ergibt sich aus der pneumatischen Greifkraft + Federkraft
Die Greifkraft ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkrafte im Abstand “I” bei 6 bar

Bestellbeispiel

TvDe For internal bushes For spring packaged For safety device
yp indicate B + level pressure plate indicate MC or MA
Fur Ausfihrung mit Nahrungs- - . Fur federgestutzte Greifkraft-
schalter B+Durchmesser Fiir federnden Andrickstern P sisherung MC oder MA
B8

MFB 110 P MC

Ordering example
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3-finger self centering gripperpneumatic - series MCL
3-Finger-Zentrischgreifer pneumatisch - Typ MCL

Technische Eigenschatften:

Betriebsdruck: pneumatish 3 bis 8 bar;
hydraulisce version max. 25 bar

Wiederholgenauigkeit: 0.1mm tber 100
Schaltspiele
Betriebstemperaturbereich von -10°C
bis 90°C; bis 130°C und héher auf
Anfrage

Kinematik: Zahnstangen-Ritzel
synchronisiert, Grundbacken in
Flachfuhrung

Material : Geh&use aus hochfester
Aluminiumlegierung hartbeschichtet,
Funktionsteile aus gehartetem Stahl
Betatigung : pneumatisch (PN) tber
gefilterte Druckluft (10pum), trocken
oder geo6lt; hydraulish (ID) Uber
gefiltertes Ol (10um) Viskositat 45 mm?2/s
bei 40° ISO VG, maximal 60°
Wartungsfrei: bis 1.5 Mio. Schaltspiele
Sehr geeignet fur unter intern/extern
Schutzart 1P40

24 Monate Garantie

Technical data;

Range of operating pressure : 3 - 8 bar,
pneumatic max. 2.5 MPa hydraulic
Repeatability accuracy: 0.1 mm; over
100 cycles

Operating temperature: from -10°C to
90°C; version up to 130°C open request
Operating principle: piston and
synchronised opening/closing by
toothed wheel

Housing material: high tensile hard-
coated aluminium alloy, hard-anodized
Material of functional parts: treated
ground steel

Actuation pneumatic (PN) by
compressed air filtered (10 um), dry or
lubricated -hydraulic (ID) filtered oil (10
pm), viscosity 46 mmz2 / s at 40° ISO VG;
max. 60°C

Maintenance: no maintenance required
for the first 1.5 million cycles

Suitable for internal/external gripping
Rating IP 40
Warranty 24 months
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3-finger self centering gripperpneumatic - series MCL

3-Finger-Zentrischgreifer pneumatisch - Typ MCL

H
G
Hydraulic version - code ID E
Hydraulische version ID \
N 2 ==
/ \
|
~ i _| closing
2 FE- schlieBen |
ﬁo O|m|< — — — -
[ opening {? )
1 offnen
.
: Ao
Pneumatic version MCL.../1 - Code PN /
Pneumatische version PN Typ MCL.../1
P N
I
gY depth X b"® R _ _ T _ stroke
Tiefe Hub -
=
L
- T -
o
v .- ]
|l b ugiF
I
sa pd" depth e ™ U
r
Pneumatic version MCL..../2 - code PN 730
Pneumatische version PN Typ MCL.../2 /ﬂ
F —&—
d1 d210.02
opening
ds offnen
d4h7 -
LT ] |
g +—| Tl — F K —_— {)$I <
5 4 - M I
=] -
| closing N
\ schlieBen
&
&
ds
Magnetic limit switch seat type m
SME 8-PS (Festo) or R599 (OMIL)
30°
Hubafrage (iber Magnetschalter Typ SME 8-PS (Festo) oder R599 (OMIL) g n
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3-finger self centering gripperpneumatic - series MCL
3-Finger-Zentrischgreifer pneumatisch - Typ MCL

x|

MCL40 79 1285 1765 186 90 46 26 9
MCL50 94 216 286 300 4221028 126 70 145 142 70 54 318 33 14 17 22 66 4 11 30
MCL 63 112 336 426 480 71 149 160 90 220 201 119 72 498 36 14 19 12 72 5 13 40

MCL80 120 464.6 574.6 696 102.4197.6 220 110 300 271 178 720 435 16 87 5 16,5 40
ﬂﬁﬁﬂlllllll
|

MCL 40 M6 11 34 45 154 53 32
MCL 50 100 9 36 27 13 M8 15 6 6 19 73 48 40 50 69 242 67 55
MCL 63 12 12 48 36 16 M10 20 8 8 30 81 60 50 85 118 349 72 100
MCL 80 16 12 56 40 16 M10 20 8 8 35 9 60 55 119 177 - 79 160

Gripping force Recommended Gripper Approx. time

Type Version weight of part weight ©)
for transport (kg) (X))

opening closing

W) Version i Max. empfohlenes SchlieBzeit (s) | tragheits Mai(élr:]mger-
Werkstuickgewicht (kg) <chliefen r&%r?r%rzl)t Eigenr%asse
MCL 40/1  Pneumatic  1/8”G 6 825 4.2 55 100 0.3 0.3 100/1.7
MCL 40/2  Pneumatic  1/8”G 6 1650 8.4 5.9 200 0.4 0.4 100/1.7
MCL 40 Hydraulic 1/4”G 25 2790 14.2 50 100 14 14 55/1.7
MCL50/1  Pneumatic 1/8”G 6 1220 6.2 12 250 0.5 0.5 135/3.9
MCL50/2  Pneumatic  1/8”G 6 2440 12.4 13 500 0.5 0.5 135/3.9
MCL 50 Hydraulic 1/4”G 25 4100 20.8 12 250 2.1 2.1 70/3.9
MCL 63/1  Pneumatic  1/4”G 6 1530 7.8 28 600 0.6 0.6 300/7
MCL 63/2  Pneumatic  1/4”G 6 3060 155 30 1200 0.6 0.6 300/7
MCL 63 Hydraulic 3/8”G 25 5160 26.3 28 600 24 24 150/7
MCL 80/1  Pneumatic  1/4”G 6 2600 13.2 75 1550 1 1 300/8

Transportable weight calculated with p=0.1 and fs = 2. With form-fit gripping the mass may be greater. The gripping
force is the arithmetic sum of the individual forces created at the fingers at “I”” mm at 6 bar. Finger weight in Kg.

Empfehlung fiir max. Werkstiickgewicht gerechnet mit u=0.1 fs =2 . Bei Fomschluss sind gréRere Massen moglich. Die Greifkraft
ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkrafte im Abstand “I”” in mm bei 6 bar. Eigenmasse in Kg

<<

I:.L_l:l
'RIRY)

stroke
Hub
B

Spring packaged pressure plate - code P

Federnder Andruckstern P

oo [ A8 C|D|comsa| Thrust |
e LAl Clo e

MCL 40 10 20 99 160-330N
MCL50 9 13 24 142 6 220-370N
MCL63 11 16 32 224 7 410-640N
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3-finger self centering gripperpneumatic - series MCL
3-Finger-Zentrischgreifer pneumatisch - Typ MCL

Fingers with key - code CH Version mit Kreuzversatz oder

Spitzverzahnung - Version CH

E G stroke Hub
ghe o o
AH7 t
\
W | N
1 T ! | | T
L i
upon request - code D
Auf Anfrage - version D
J L L L
1.5+ 0.05 —!
T
Pl B
60° < | 1 |

0.4
M

—m— u rhi;u :L%j ] - |

P
Type
A C E|G|H|J|[L|M|N
MCL40 12 18 13 12 46 38 57 7 12 5 11 M6

MCL50 14 30 20 14 70 54 73 9 18 6 15 M8
MCL63 16 40 28 16 119 72 81 12 24 8 20 MI10

Maximal zul. Krafte und Momente am Finger L

CA
L |
| | "1 1

|
® | i | i | i)
65

MR
MCL 40 1300 85 85
MCL 50 2900 105 155 290 '
M

MCL 63 4600 155 230 450
MCL 80 5000 180 260 500

F

Ordering example

Bestellbeispiel
e PN (pneumatic) For plate For finger with key For serrated version
yP or ID (hydraulic) | indicate code P | indicate code CH indicate code D
T PN (pneumatic) Ausfiihrung Ausfuhrung mit Ausfiihrung mit
ypP or ID (hydraulic) mit feder P Kreuzversat CH spitzverzahnten Fingern - D
/ / /

MCL 50 PN
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4-finger self centering gripper pneumatic - series MA4
4-Finger-Zentrischgreifer pneumatisch - Typ MA 4

Technische Eigenschatften:

Betriebsdruck: 2 bis 8 bar

Wiederholgenauigkeit: MA4-75...110
0.02mm; MA4-175...230 0.05mm uber
100 Schaltspiele

Betriebstemperaturbereich von -10°C
bis 90°C; bis 130°C und hoher auf
Anfrage

Wirkprinzip: Keilhakenprinzip
zwangsgefuhrt Uber schrage Ebene

Material : Geh&use aus hochfester
Aluminiumlegierung hartbeschichtet,
Funktionsteile aus gehartetem Stahl

Betatigung : pneumatisch tber gefilterte
Druckluft 10um, trocken oder gedlt

Wartungsfrei: bis 1.5 Mio. Schaltspiele
Sehr geeignet fur unter intern/extern
Anschlussmafle der Grundbacken seite 18
Schutzart IP40

Druckluftanschisse: uUber
Seitenflachen-Grundflachen

24 Monate Garantie

die

Technical data;

Range of operating pressure : 2 - 8 bar

Repeatability accuracy: MA4-75..110
0.02 mm; MA4-145..230 0.05 mm over
100 cycles;

Operating temperature: from -10°C to
90°C; version up to 130°C upon request
Operating principle: wedge-hook
kinematics

Housing material: high tensile hard-
coated aluminium alloy, hard-anodized

Material of functional parts: treated
ground steel

Actuation : compressed air filtered (10
pm), dry or lubricated

Maintenance: no maintenance required
for the first 1.5 million cycles

Suitable for internal/external gripping
Layout finger connection page 18
Air connections: sides and base
Rating IP 40

Warranty 24 months
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4-finger self centering gripper pneumatic - series MA4

4-Finger-Zentrischgreifer pneumatisch - Typ MA 4

60

opening closing
Toce T
S schlieBen
o
Upon request: bush for proximity e
Auf Anfrage: Bohrung ftir Naherungsschalter e
¢ * 0.02 F
N S >
U v H7 YA
. B T
- et W o

‘R~
- G
|
J
W
X = 0.1

) )
gp H7 | M T ga

b
y=
N 4
N
\J
N _, ,_ stroke
N d Hub
7 N\
E ) Va )k Va ( '6
\ /
Fany
3
\J
o0
A4
f depth h
oy _ Tiefe
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4-finger self centering gripper pneumatic - series MA4
4-Finger-Zentrischgreifer pneumatisch - Typ MA 4

MA4 75 M4 74 21 48 355 24

MA495 1/8 35 84 13 3 59 12 22 M5 94 6 10 25 54 32 6 10 255 56 42 31 82
MA4110 1/8 40 100 15 3 71 17 24 M5 110 6 10 30 58 38 8 12 32 68 50 38 98
MA4145 1/8 54 130 18 3 90 17 34 M5 144 8 12 38 72 485 8 165405 86 66 50 130
MA4185 1/8 72 166 22 3 106 20 38 M5 186 10 16 40 90 64 10 20 50 102 76 54 166
MA4230 1/4 90 208 30 4 136 21 51 1/8 228 12 20 58 110 77 14 24 62 132 92 68 210

Max finger length/weight (kg)
dy | d Max.Fingerlange Eigenmasse(kg)

MA4 75 3 | 16 4 105 64/0.3

MA4 95 65 22 11 21 34 ¢4 M8 M5 9 28 59 16 5 13 5 80/0.5
MA4 110 65 255 11 25 46 @65 M8 M6 10 34 71 20 6 16 6 100/0.95
MA4 145 9 32 14 32 64 065 M8 M8 12 38 92 24 85 205 6 125/1.75
MA4 185 11 435 17 40 82 @65 M8 M10 15 45 1175 32 9 25 8 160/3
MA4 230 13 525 20 48 104 ¢65 M8 M12 20 55 147 40 11 31 12 200/5.5

Recommended

Gripper Gripping force | Air consum |Gripper| weight of part | Approx. time [ Moment
stroke at 6 bar (N) for double [ weight | for transport (kg) (s) of |ner1;2|a
stroke (cm3) | (kg) (Kgem?)
(oo [N code 2 i
Hub pro ; Max. empfohlenes i i Massen
Typ Finger(mm) beGi rg Ig;??N) é#oﬁgggtéﬁﬂm Mﬁsse Werksttickgewicht (kg) Schliefzeit (s) tragheits
cm?) () moment
offnen |schliegen| (Kgcm2)
MA4 75 6 3 770 1290 21 0.8 8 5 0.03 0.03 615
MA4 95 8 4 1330 3060 50 1.5 55 12 0.07 0.07 16.6
MA4 110 10 5 2400 5330 111 2 9.5 21 0.1 0.1 30.2
MA4 145 13 6.5 4130 7700 217 4.4 16 30 0.18 0.18 114
MA4 185 16 8 8000 14670 477 85 30 56 0.45 0.45 367.6
MA4 230 25 125 11200 25380 1246 16.8 42 90 1.2 1.2 1091.7

Transportable weight calculated with p = 0.1 and fs = 2.5 With form-fit gripping the mass may be greater.
The gripping force is the arithmetic sum of the individual forces created at the fingers at “I” mm at 6 bar.

Empfehlung fur max. Werkstiickgewicht gerechnet mit p = 0.1 fs = 2. Bei Fomschluss sind gréRere Massen moglich.
Die Greifkraft ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkrafte im Abstand “I”” in mm
bei 6 bar. Eigenmasse in Kg.

. O-Ring @4x1.5 O-Ring @4x1.5 O-Ring @9x1.5
Hose free direct M5, e G/8”
connection — = -
: Gripper : Gripper : Gripper
- ‘ Greifer ‘ Greifer ‘ Greifer
Male fur [ ] ] ]
schlauchlosen | v | ' | v
. / /
Direktanschluss | | |
\ \ \
aus aiis aiis
I I I
@4 24 a7
@7 a7 @12
Adapter plate Adapter plate Adapter plate
Adapterplattenseite Adapterplattenseite Adapterplattenseite
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4-finger self centering gripper pneumatic - series MA4

4-Finger-Zentrischgreifer pneumatisch - Typ MA 4

o oV 7w
| MR
|
N
ST (

MA4 75 1350
— MA4 95 1820 85 S5 35

|

. ' MA4110 2250 95 50 45
% MF MA4145 2500 100 70 65
5] MA4185 2800 110 85 85

|

MA4230 3500 140 100 120

Spring packaged pressure plate - cod. P

Federnder Andriuckstern P

Upon request: passing rod (except MA4-75)
Auf Anfrage: Hubabfrage des Andriicksterns (auBer MA 4-75)

A
B
o
¥ 4
F i
|||I|
e —F _Illll_
Kraft
MA4 75 17 75N
MA495 70 7 14 44 4 20-95N
E stroke
Hub MA4110 8 8 18 49 5 20-130N
MA4 145 104 8 22 63 6 160-330N
MA4185 121 9 28 79 6 220-370N
MA4230 154 11 36 99 7 410-640N
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4-finger self centering gripper pneumatic - series MA4
4-Finger-Zentrischgreifer pneumatisch - Typ MA 4

Force at 6 bar in N at | mm

Greifkraft (N) in Abhangigkeit der Fingerlange “I”” (mm) bei 6 bar

- Co

- Co
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de 1 closing

de 2 closing

[ o
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1
1
"
ol L T
1
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[ e e
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-----
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1
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4-finger self centering gripper pneumatic - series MA4
4-Finger-Zentrischgreifer pneumatisch - Typ MA 4

Gripping force safety device code MC (closing) MA (opening)

opening . closing MaRangaben fur Greifer mit
N\ . schiieBen Greifkraftsicherung Version

MC (schlie3en) MA (6ffnen)

|
T i :
]J .
< a
T
® z
T = 2 m
FJ
| | !
H7 [ S depthC
e dépthc L D Tiefe
Tiefe g L

Gripping force of spring
only in N with fixed elasticity
code 1 code 2

min

Schlielkraft Gber Feder in

Gripping time
(s) with
spring only

T N) beim AuRenspannen | SchlieBzeit nur
yp ( \)/ers 1 E)/ers 2 Uber Feder (s)

min

MA4 75 200 290 530 820 0.06 1 66 5 8 M4 8 46 515 74 16 40 64 M5 M5
MA4 95 400 860 1100 1730 0.1 17 81 6 10 M5 11 56 64 94 22 53 78 1/8 M6
MA4 110 1000 1800 1900 3700 0.18 23 94 6 12 M5 11 64 73 110 23 61 91 1/8 M6
MA4 145 1300 2500 2620 4600 0.29 48 120 8 15 M5 13 81 96 144 30 80 116 1/8 M8
MA4 185 1900 3870 3900 7400 0.75 9.1 141 10 20 M5 13 93 111 186 35 89 137 1/8 M10
MA4 230 3100 5800 5900 10000 1.6 17.8 181 12 24 1/8 14 117 137 228 45 113 177 1/4 M12

NOTE: Minimum operating pressure 4.5 bar. Upon request versions with less pressure; in this case the spring force will
be lower. Gripping force = pneumatic gripping force + spring force. The gripping force is the arithmetic sum of the
individual forces of the fingers.

Bemerkung: Betriebsdruck mindestens 4.5 bar. Die Greifkraft ergibt sich aus der pneumatischen Greifkraft + Federkraft
Die Greifkraft ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkrafte im Abstand “I”” bei 6 bar

Ordering example

Bestellbeispiel

Toiee Code For internal bushes For spring packaged For safety device For passing rod
yp lor2 indicate B + level pressure plate indicate MC or MA indicate C
T Version Fur Ausfihrung mit Nahrungs- Fur federnden Fur federgestutzte Greifkraft- | Fiir Hubabfrage des
ypP 1od.2 schalter B+Durchmesser Andrickstern P sisherung MC oder MA Audriickstern C
C1l

MA4 110 B8 P MC /
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4-finger self centering gripperpneumatic - series GPS4
4-Finger-Zentrischgreifer pneumatisch - Typ GPS 4

Technische Eigenschatften:

Betriebsdruck: 2 bis 8 bar

Wiederholgenauigkeit: 0.02mm uber
100 Schaltspiele

Betriebstemperaturbereich von -10°C
bis 90°C; bis 130°C und héher auf
Anfrage

Wirkprinzip: Keilhakenprinzip
zwangsgefuhrt Uber schrage Ebene

Material : Geh&use aus hochfester
Aluminiumlegierung hartbeschichtet,
Funktionsteile aus gehartetem Stahl

Betatigung : pneumatisch tiber gefilterte
Druckluft 10um, trocken oder geolt

Wartungsfrei: bis 1.5 Mio. Schaltspiele
Sehr geeignet fur unter intern/extern
Schutzart 1P40

24 Monate Garantie

Technical data;

Range of operating pressure : 0.2 - 0.8
MPa

Repeatability accuracy: 0.02 mm; over
100 cycles;

Operating temperature: from -10°C to
90°C; version up to 130°C upon request
Operating principle: wedge-hook
kinematics

Housing material: high tensile  hard-
coated aluminium alloy, hard-
hanodized

Material of functional parts: treated
ground steel

Actuation : compressed air filtered (10
pum), dry or lubricated

Maintenance: no maintenance required
for the first 1.5 million cycles

Suitable internal/external gripping
Rating IP 40
Warranty 24 months
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4-finger self centering gripperpneumatic - series GPS4

4-Finger-Zentrischgreifer pneumatisch - Typ GPS 4

i
20 . .20
% g,
8J"7dephtL \ W
Tiefe =T | s €fe
d

DWdephtE
Tiefe

Magnetic limit switch seat type D-M9P (SMC) or R626 (OMIL)
Hubafrage Uber Magnetschalter Typ D-M9P (SMC) oder R626 (OMIL)

F I
P
N S T B r
L R Udephtz 5 a bH7
~ Tiefe | |
S N | Ik
R | e
1 : 1 | |_ : _|
T h I closmg —
Ix @l ! schlleBen_'(qi =
i loy i | O
! opening
| > rT |offnen— -|— —
1, . c Pl o
L i L |
I ' I |
I
g Y H7 m
@ X
38
v S N
s € stroke
Hub
~ ©

[
\ @I} /

D
I
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4-finger self centering gripperpneumatic - series GPS4
4-Finger-Zentrischgreifer pneumatisch - Typ GPS 4

e e lolelo el e s rlol v vs e le

GPS4-30 125 11 16 2 4 10 105 6 2 M3 15 5 30 35 2 34
GPS4-36 145 13 3 2 2 24 18 2 2 2 5 12 125 7 25 M3 15 6 21 36 38 2 34
GPS4-42 17 145 5 3 3 26 22 3 3 2 6 14 16 8 3 M3 15 6 26 42 40 2 34

_ e

GPS 4-30 8 M3 4 11 24 32 10 M4 8 24 6
GPS 4-36 6 7 10 M5 5 115 25 35 12 M4 8 255 6 6
GPS 4-42 6 7 12 M5 5 13 25 37 16 M4 8 27 6 65

— Recommended Air - ; Max finger
Grflppmg l\#c_)me{l_t weight of OS] Finger Approx. tudme Iengthg/
obrce oKlnerzla part for g 51 mKass in seconds weight
at6bar (N) | (Kgem?) | yransport (kg) | stroke (cm?) (Kg) losing | (M)
Massen Max. Max.
Greikraft trégheits | empfohlenes | Luftverbrauch " Masse Fingerlange
Typ bei 6 bar mogment Werkstiickge | P"® Dopgelhub (Kg) SchlieRizeit (s) Eigenmasse
N ; (cm?)
(N) (Kgem2) | wicht (kg) . (mm)
GPS 4-30 70 0.08 0.35 0.9 2 0.08 0.02 0.02 30/0.02
GPS 4-36 145 0.19 0.7 15 3 0.12 0.02 0.02 38/0.04
GPS 4-42 230 0.39 1.1 3.3 3 0.18 0.04 0.04 45/0.07

Transportable weight calculated with p = 0.1 and fs = 2. With form-fit gripping the mass may be greater.
The gripping force is the arithmetic sum of the individual forces created at the fingers at “I” mm distance at 6 bar
Finger weight in Kg.

Empfehlung fur max. Werkstiickgewicht gerechnet mit p = 0.1 fs =2 . Bei Fomschluss sind grof3ere Massen moglich.
Die Greifkraft ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkrafte im Abstand “I”” in mm
bei 6 bar. Eigenmasse in Kg

Ordering example Bestellbeispiel

Typ
GPS 4-42
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4-finger self centering gripperpneumatic - series GPS4

4-Finger-Zentrischgreifer pneumatisch - Typ GPS 4

CA MT

| -
trT
MR ©
@

(N) | (Nm) (Nm) (Nm)
4

GSP 4-30 140
GSP 4-36 200 6
GSP 4-42 250 8 9 10

Force at 6 bar in N at | mm

Greifkraft (N) in Abhangigkeit der Fingerlange “I”” (mm) bei 6 bar

GPS 4-30

120
100
80
60 \
40+

20

10 20 30 mm
GPS 4-36 GPS 4-—42
N N
1754 280
150 240
125 \ 200+ \

100 160
75 120
504 80—
25 40

1'0 2'0 3'0 4-'0 mm 1'0 2'0 3'0 4'0 mm
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4-finger self centering gripperpneumatic-series MFB/4
4-Finger-Zentrischgreifer pneumatisch - Typ MFB/4

Technische Eigenschatften:

Betriebsdruck: 2 bis 8 bar

Wiederholgenauigkeit: 0.02mm Uber
100 Schaltspiele

Betriebstemperaturbereich von -10°C
bis 90°C; bis 130°C und hoher auf
Anfrage

Wirkprinzip: Keilhakenprinzip
zwangsgefuhrt tber schrage Ebene

Material : Geh&use aus hochfester
Aluminiumlegierung hartbeschichtet,
Funktionsteile aus gehartetem Stahl

Betatigung : pneumatisch tber gefilterte
Druckluft 10um, trocken oder geolt

Wartungsfrei: bis 1.5 Mio. Schaltspiele
Sehr geeignet fur unter intern/extern

Anschlussmafe der Grundbacken seite
18

Schutzart IP40

Druckluftanschisse: uUber
Seitenflachen-Grundflachen

Zentraler Durhlass
24 Monate Garantie

die

Technical data;

Range of operating pressure : 2 - 8 bar

Repeatability accuracy: 0.02 mm; over
100 cycles;

Operating temperature: from -10°C to
90°C; version up to 130°C upon request
Operating principle: wedge-hook
kinematics

Housing material: high tensile hard-
coated aluminium alloy, hard-anodized

Material of functional parts: treated
ground steel

Actuation : compressed air filtered (10
pum), dry or lubricated

Maintenance: no maintenance required
for the first 1.5 million cycles

Suitable for internal/external gripping
Layout finger connection page 18

Air connections: sides and base
Rating IP 40

Through central hole

Warranty 24 months
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4-finger self centering gripperpneumatic-series MFB/4

4-Finger-Zentrischgreifer pneumatisch - Typ MFB/4

wn

Bush for proximity AA

S
o
+H
o
0
©
=
45
opening
offnen
N
X
| 2]
o
>
i l 1
[ i \
M
\g“ closing | m
L= schlieBen \
L f—- |
t__— opening ‘ ‘
(=) "J\l. offnen i —
|
| T 1
L oG 7
% A

Hose-free direct
connection page 61

MaBe flr schlauchlosen
Direktanschluss seite 61

Auf Anfrage: Bohrung fiir Naherungsschalter GAA

F
S U
7| 77 | dg
a ®d,
)
| —— ||
N a4 | 1 Tyt
o ‘ | | | | wyw
L | ‘ | [y "
| r o ":‘f;‘ o
} | } } ‘ } ’_} ‘ | o
| . s o
o o ik E
N b nhloe
o | | 1em
Ll I ‘ I |
T | —
ok | | o
d,
Proximity
t Naherungsschalter
0 stroke
E Hub
/7~ | N\
| [kl @M@HQ L.
N : /
£ %
| .
AD
]

98 QMiL Via A. De Francisco 128 - Tel. +39.011.821.11.81 - Fax +39.011.895.44.62 - 10036 Settimo T.se (To) - Italy



www.omil.it
Gripping systems and automation info@omil.it

4-finger self centering gripperpneumatic-series MFB/4
4-Finger-Zentrischgreifer pneumatisch - Typ MFB/4

e e ool elo e fulnl 2 Jals Lol ale [x v ] e

MFB/4-85 51 49 11 M4 M5 11 155 65 318 29 21 13 75 M4 318 4 16.3

MFB/4-110 108 58 55 12 21 6 M5 1/8” 13 205 6.5 403 38 255 16 6 9 M5 403 5 205

MFB/4-140 138 73 70 16 28 M5 1/8” 15 30.5 523 50 32 20 10 M6 523 6 283
Type

MFB/4 85 22 105 44 20 105 76 4 163 M5 10 205 23 365 26 18 52.3 52.3

MFB/4-110 96 28 13 60 28 11 9% 4 10 5 205 M8 10 28 28 41 30 21 68 68
MFB/4-140 124 34 16 78 34 14 124 5 12 6 283 M8 11 375 34 52 40 25 87.7 877

S Air consumed Finger Recommended Approx. time | Moment
Gralfglggrf&rfe for double mass weight of part for (s) of inertia
stroke (cm?3) (Ka) transport (kg) opening| closing
Hub pro ; Luftverbrauch Max. empfohlenes o
vp F('r?]%%r b1 Itly(erl?f(tN) pro Doppelhub '\?ﬁzsie Werksu(jﬁg?ewmht SchlieBzeit (s)
(cm ) offnen |[schlieBen
MFB/4-85 6 1200 31 0.75 6 0.08 0.06 6.6 64/0.3
MFB/4-110 8 1700 57 1.6 8.5 0.12 0.10 23.3 80/0.5
MFB/4-140 10 2900 120 &7 145 0.18 0.20 88 100/0.95

Transportable weight calculated with p=0.1 and fs = 2. With form-fit gripping the mass may be greater. The gripping
force is the arithmetic sum of the individual forces created at the fingers at “I”” mm distance at 6 bar
Finger weight in Kg.

Empfehlung fir max. Werksttickgewicht gerechnet mit p = 0.1 fs = 2 . Bei Fomschluss sind gréoRere Massen moglich.
Die Greifkraft ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkrafte im Abstand “I”” in mm
bei 6 bar. Eigenmasse in Kg.

Spring packaged pressure plate - cod. P

Federnder Andruckstern P

| A
B |
R
L}
Kraft
MFB/4 85 62 12 30 16 70N
MFB/4-110 69 7 14 42 4  20-95N
E StHrz';e MFB/4-140 86 8 18 54 5  20-130N
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4-finger self centering gripperpneumatic-series MFB/4
4-Finger-Zentrischgreifer pneumatisch - Typ MFB/4

Force at 6 bar in N at | mm

Greifkraft (N) in Abhangigkeit der Fingerlange “I”” (mm) bei 6 bar
B N MFB/4-85

-

[

1200

I | 1000 \
800

600

400
200

T T T T
10 20 30 40 50 60 mm

N MFB/4—110 N MFB/4—140
1750 3150
2700
1400 2250
1050 1800
1350
700 — 900
350 450
15 3|0 4|5 60 7|5 QIO mm 1|5 3IO 45 60 75 90 mm
Allowed load data Maximal zul. Krafte und Momente am Finger
MT

-

® | i | i | i)
35 30 15

MFB/4-85 1350
MFB/4-110 1820 85 65 35
MFB/4-140 2250 95 50 45

Bestellbeispiel

Ordering example
Type For internal bushes For spring packaged
indicate B + level pressure plate
T Fur Ausfuhrung mit Fur federnden
yp Nahrungsschalter B+Durchmesser | Andriickstern P
P

MFB/4-110 B8
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2-finger angular gripper,pneumatic - series PLA
2-Finger-Wikelgreifer pneumatisch - Typ PLA

Technische Eigenschatften:

Betriebsdruck: 3 bis 8 bar

Wiederholgenauigkeit: 0.05mm uber
100 Schaltspiele

Betriebstemperaturbereich von -10°C
bis 90°C; bis 130°C und héher auf
Anfrage

Wirkprinzip: doppeltbeaufschlagter
Kolben Hebelsyncronisation

Material : Geh&use aus hochfester
Aluminiumlegierung hartbeschichtet,
Funktionsteile aus gehartetem Stahl

Betatigung : pneumatisch tiber gefilterte
Druckluft 10pum, trocken oder gedlt

Uberspannungswinkel pro Backel,5°
Wartungsfrei: bis 1.5 Mio. Schaltspiele
Schutzart IP20

24 Monate Garantie

Technical data:

Range of operating pressure : 3 - 8 bar

Repeatability accuracy: 0.05 mm; over
100 cycles;

Operating temperature: from -10°C to
90°C; version up to 130°C upon request

Operating principle: pistons and levers

Housing material: high tensile hard-
coated aluminium alloy, hard-
anodized

Material of functional parts: treated
ground steel

Actuation : compressed air filtered (10
pum), dry or lubricated

Maintenance: no maintenance required
for the first 1.5 million cycles

Over travel 1.5°
Rating IP 20
Warranty

QMiL Via A. De Francisco 128 - Tel. +39.011.821.11.81 - Fax +39.011.895.44.62 - 10036 Settimo T.se (To) - Italy
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2-finger angular gripper,pneumatic - series PLA
2-Finger-Wikelgreifer pneumatisch - Typ PLA

Allowed load data

Maximal zul. Krafte und
Momente am Finger

o

—a
53
oo
H X 30° L
W depht J © ;
H
Tiefe ¢ L
L R through

X P / Bohrung

0 N / CA | MR | MF | MT
N 2| 4 —HEe—=—= _|_.i____rrr1_ — (N) | (Nm) | (Nm) [ (Nm)
| PLA 10 10
U g
= PLA 16 20 40 30 75
]
I |
a Magpnetic limit switch seat
closing e F type D-M9P (SMC) or R626 (OMIL)
schlieBen n Hubafrage Giber Magnetschalter Typ
F %P D-M9P (SMC) oder R626 (OMIL)
4 4
S
= = -
© )
| 4
opening
offnen n h
fi:002

PLAlO 14 27 33 402 12 8 3515 22 28 17 M3 4 15 7 M6 10 1 9 M3 3 4
PLA-16 17 46 58 20 12 2 35 44 26 M4 6 22 10 M8 10 1 125 M5 4 55 6

n!.llllnlll Max. Flngerlange Eigenmasse (mm)
PLA-10 25 5 5 25 14 10 2.8 10 21 30 17.8 38/0.03
PLA-16 4 8 7 35 22 14 4 16 32 45 226 55/0.05

Max grippin Max grippin Recommended Air consumed : Moment
Type togrqﬁg . f%rc%p . weight of part for for double stroke Approx. time (s) of inertia l\(/IKags)s
at 6 bar (Ncm) at 6 bar (N) transport (kg) (cm3) opening | closing | (Kgecm?)

Max. Greikraft | Max. Greikraft Max. empfohlenes Luftverbra pro SchlieBzeit (s) thaSSr]Seei?s Masse
bei 6 bar (Ncm) bei 6 bar (N) | Werksttickgewicht (kg) Doppelhub (cm?) SFfnen | schliefen r(rk%rpr%r;)t (Kg)

PLA-10 0.065 0.2 0.02 0.02 0.02 0.035
PLA-16 55 25 0.16 0.8 0.03 0.03 0.17 0.11

Transportable weight calculated with p=0.1and fs = 2. With form-fit gripping the mass may be greater.
The gripping force is the arithmetic sum of the individual forces created at the fingers at “I” mm distance at 6 bar

Empfehlung fir max. Werkstlickgewicht gerechnet mit u=0.1 fs =2 . Bei Fomschluss sind groRere Massen maglich.Die Greifkraft
ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkréfte im Abstand “I” in mm bei 6 bar Eigenmasse in Kg
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2-finger angular gripper, pneumatic - series OPLE
2-Finger-Wikelgreifer

Technische Eigenschatften:

- Betriebsdruck: 3 bis 8 bar

Wiederholgenauigkeit: 0.05mm tUber
100 Schaltspiele

Betriebstemperaturbereich von -10°C
bis 90°C; bis 130°C und hoher auf
Anfrage

Wirkprinzip: doppeltwirkender Zylinder
Fingersyncronisation Uber Hebel

Material : Gehduse aus hochfester
Aluminiumlegierung hartbeschichtet,
Funktionsteile aus gehartetem Stahl

Betatigung : pneumatisch tber
gefilterte Druckluft 10um, trocken oder
geolt

Uberspannungswinkel pro Backel,5°
Wartungsfrei: bis 1.5 Mio. Schaltspiele
Schutzart 1P20

24 Monate Garantie

QMiL Via A. De Francisco 128 - Tel. +39.011.821.11.81 -

pneumatisch - Typ OPLE

Technical data:

- Range of operating pressure : 3 - 8 bar

Repeatability accuracy: 0.05 mm; over
100 cycles

Operating temperature: from -10°C to
90°C; version up to 130°C upon request

- Operating principle: pistons and levers

- Housing material: high tensile
hard-coated aluminium alloy,
hard-anodized

- Material of functional parts: treated
ground steel

- Actuation : compressed air filtered
(10pm), dry or lubricated

- Maintenance: no maintenance required
for the first 1.5 million cycles

- Rating IP 20
- Overtravel 1.5°
- Warranty 24 months
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2-finger angular gripper, pneumatic - series OPLE
2-Finger-Wikelgreifer pneumatisch - Typ OPLE

opening
As 04 offnen .
. Hose-free direct
P - connection page 61
7. L o
Y Y MaBe fur schlauchlosen
g - 1 Direktanschluss seite 61
o o
H| H L
alo \
D /‘I\
\\ o closing
] schlieBen
B
(ﬁ. — ge H7 gh
H g6 G H g6 f
closing control proximity opening control proximity
\ = N&aherungsschalter schlieBen Naherungsschalter 6ffnen
\19 = B S
5 ¥ =2 \:
% D —
> —
) Va \ _'r!'r ==
~N \t< 3/
==
> ='{ © e -@} [
14 P £
= +
-
| o h 4@
T [72) U I
T depht
da W H7 Tiefe J
U
oY ) :
closing opening
hole for proximity GAA schlieBen offnen
Bohrung fur Naherungsschalter @AA
/\ r\ .
Y Y NOTE: - The part does not allow adjustment of the
9 opening/closing proximity switches. .
ening/closing control is only on final positions
T T Op glcl g trol ly on final posit
= o
Bemerkung: Naherungsschalter kann nicht variable
ok eingestellt warden. Abfrage nur in den Endlagen
\) (V moglich

MR MT

CA
N - | - PN Y pey g
load data €ﬂ Eﬂ (N) | (Nm) | (Nm) | (Nm)
{i‘* *’fw ? OPLE30 15 05 02 08
- OPLE 40 25 1 0.3 1.4
Maximal zul. )

OPLE 50 50 2 0.4

Krafte und A OPLE64 70 39 05

|\/_|Omente am AT OPLESO 180 17 08 11

Finger . —_ ' OPLE100 300 38 11 15
No 1o/ Ny
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-ﬂ-ﬂ------ﬂﬂ---------ﬂﬂ

OPLE 30 10 95 M5 23 155 485 25 34 35 18

OPLE40 12 12 28 30 17 18 8 12 4 20 6 11 M5 M3 26 17 545275 39 4 6 45 185
OPLE50 18 16 35 40 20 24 10 16 5 26 7 115 M5 M3 34 23 675315 49 4 7 55 235
OPLEG4 275 20 475 55 30 32 12 20 6 32 10 16 M5 M3 44 27 81 38 64 4 9 55 33
OPLE80O 345 24 60 69 40 40 14 24 65 37 11 22 M5 M4 54 31 98 485 79 5 12 65 40
OPLE100 44 31 76 83 48 52 18 28 7 42 12 28 1/8G M5 70 37 115 57 99 5 12 65 47

Type L m| n r| t | AA Max finger length/weight in kg
| wee [djef[f]n| 1 mlnfa]r|t]|Aal waxfingerlengthweightinkg |

Typ nn“n Max. Finger-lange / Eigenmasse
OPLE30 315 3 3 32 22 22 8 20 25 215 4 38/0.04
OPLE40 335 4 4 42 25 225 8 20 275 235 4 45/0.08
OPLE5S0 395 5 5 52 30 255 10 26 315 275 4 50/0.12
OPLE 64 46 6 6 62 35 315 12 38 42 38 M5 68/0.3
OPLE 80 58 6 7 62 40 41 14 44 535 485 M5 80/0.45
OPLE 100 68 8 9 85 45 47 18 52 64 57 M5 95/0.75

Max gripping Max Recommended Air consum Approx. time Moment

Type torque at %gf&g'gg v;‘lglrgthr;r?sfppo?';t for double in seconds of inertia
N ki 3 K 2

6 bar (Ncm) 6 bar () (Kg) stroke (cms3) (Kgcm2)

opening closing

Max Max max. Luftverbrauch . .
Greikmoment | Greikraft empfohlenes pro Schh(g&zen
bei 6 bar bei 6 bar |Werkstiickgewicht| Doppelhub
(Ncm) (N) (%)) (cm3) ) :

OPLE 30 75 34 0.17 2 0.01 0.01 0.11 0.08
OPLE 40 150 60 0.3 3.6 0.015 0.015 0.21 0.11
OPLE 50 400 130 0.6 7.5 0.02 0.02 0.6 0.2
OPLE 64 900 260 1.2 14.7 0.02 0.02 2 0.38
OPLE 80 1820 450 2.2 31 0.03 0.03 58 0.68
OPLE 100 3900 860 4.2 60 0.05 0.05 18.4 1.2

Transportable weight calculated with p= 0.1 and fs = 2. With form-fit gripping the mass may be greater.

The gripping force is the arithmetic sum of the individual forces created at the fingers at “I” mm at 6 bar.

Empfehlung max. Werkstiickgewicht gerechnet mit p=0.1 fs =2 . Bei Fomschluss sind gréRere Massen maoglich.

Die Greifkraft ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkrafte im Abstand “I” in mm bei 6 bar

Spring packaged pressure plate - code P Federnder Andrtickstern P
c .tk
alb
/| I

NV

< \ -
\ / \

]

OPLE 64 20 53 11-30N
OPLE8BO0 44 22 24 62 4 6 4 38-45N
OPLE100 52 26 26 80 5 7 4 50-80N

| &
@) y
D
=”“ lﬂlﬂllﬂ-
ra

upon request: passing rod (only for OPLE 80 and 100)

Auf Anfrage: Hubabfrage des Andriicksterns (nur fir OPLE 80 und 100)
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2-finger angular gripper, pneumatic - series OPLE
2-Finger-Wikelgreifer pneumatisch - Typ OPLE

Gripping force safety device - code MC @ MaRangaben fiir Greifer mit Greifkraftsicherung
S Version MC (schlieBen) MA (6ffnen)
offnen

Az 01 Gripping force of spring P
Type only in N with fixed elasticity ﬁ\]psr;rcoc(v.i%: IE[EJI’Ii?‘I%t(;rrﬂil
//'-\ min max
7~ LN J-f)- SchlieRkraft Uber Feder in SchlieRzeit nur
/ Typ (N) beim AuBenspannen iiber Feder (s)
1 min max

A w OPLE 30 30 40 0.01
°|° | OPLE 40 58 62 0.015
A OPLE 50 140 180 0.02
N
- @ OPLE 64 280 320 0.02
5 closing OPLE 80 400 580 0.03
schlieBen OPLE 100 1060 1300 0.06
D D —
\l/ ]/ ]
L/ L/ _—
D D -
\l/ \l/ —
< & e

L

_@_ opening
closing ad HCR

&) schlieBen ﬁ
—yf ~
. i = ik

-

depth : rol depth

M R Tiefe S #T H7 Tiefe U

% N

Moment of inertia Gripper weight
A C E G| H LI M| N S T U |Massentrég-heitsmoment Masse
et )
OPLE30 12 10 26 28 14 155 7 M5 M3 34 145 M3 7 4 7 0.14 0.1
OPLE40 12 12 28 30 17 17 75 M5 M3 39 15 M4 7 4 7 0.27 0.14
OPLE50 18 16 35 40 20 185 11 M5 M3 49 185 M5 9 4 8 0.84 0.25
OPLEG4 275 20 475 55 30 26 12 M5 M3 64 195 M5 10 4 8 2.6 0.5
OPLE80 345 24 60 69 40 33 16 M5 M4 79 27 M6 12 5 10 7.5 0.96
OPLE100 44 31 76 883 48 40 24 1/8G M5 99 36 M6 12 5 10 20.8 1.67

NOTE: Minimum operating pressure 0.45 MPa. Upon request versions with less pressure; in this case the spring force will be lower.
Gripping force = pneumatic gripping torque + spring torque.
The gripping force is the arithmetic sum of the individual forces of the fingers.

Bemerkkung: Betriebsdruck mindestens 4.5 bar
Die Greifkraft ergibt sich aus der pneumatischen Greifkraft + Federkraft
Die Greifkraft ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkréfte im Abstand “I” bei 6 bar.

Ordering example Bestellbeispiel
For spring packaged pressure plate indicate code P For safety device indicate MC or MA For passing rod indicate C

Fiir federnden Andriickstern P Fr federgest';u/ltétg (élr’el{/flk\raftmsherung Fu;ﬂcljjgjacbkfsttae?ﬁ ges
P /

d
OPLE-64 MC
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2-finger angular gripper, pneumatic - series PGC
2-Finger-Wikelgreifer pneumatisch - Typ PGC

Technische Eigenschatften: Technical data:

- Betriebsdruck: 3 bis 7 bar - Range of operating pressure: 3 - 7 bar

- Wiederholgenauigkeit: 0.1mm Uber - Repeatability accuracy: 0.1 mm; 100
100 Schaltspiele cycles

- Betriebstemperaturbereich von -10°C - Operating temperature: from -10°C to
bis 90°C; bis 130°C und hoher auf 90°C; version up to 130°C upon request
Anfrage - - Operating principle: pistons and

- Wirkprinzip: syncronisation Uber mechanical articulation for concentric
Kulisse closing

- Material : Gehause aus hochfester - Housing material: high tensile hard-
Aluminiumlegierung hartbeschichtet, coated aluminium alloy, hard-anodized
Funktionsteile aus gehartetem Stahl - Material of functional parts: treated

- Betatigung : pneumatisch Uber ground steel
gefilterte Druckluft 10um, trocken - Actuation : compressed air filtered
oder geolt _ . (10pm), dry or lubricated

- Uberspannungswinkel pro Backel - Maintenance: no maintenance required

- Wartungsfrei: bis 1.5 Mio. Schaltspiele for the first 1.5 million cycles

- Schutzart IP20 - Overtravel 1°

- Verwenden Sie immer mit - Important use always with banjo fitting
Schwenkverschraubung mit one-way with one way flow control valve
Stromregelventil - Rating IP 20

- 24 Monate Garantie - Warranty 24 months
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2-finger angular gripper, pneumatic - series PGC

2-Finger-Wikelgreifer pneumatisch - Typ PGC

Only for PGC14 - Magnetic limit switch seat
type D-M9P (SMC) or R626 (OMIL)

Nur fiir PGC14 - Magnetic limit switch seat type

D-M9P (SMC) oder R626 (OMIL)
-] ] |)
1
oN
ol <
o g <
m
Magnetic limit switch seat type SME 8 -PS(festo) /,l', I .
or R599 (OMIL) pins
(£0.02 Passbohrungen

Hubafrage tiber Magnetschalter Typ SME 8-PS
(festo) oder R599 (OMIL)

¢ a
H7
_F4> PgG % b
U
g9 D g9 R
90 >
- 7 H < — i ST 5
11 16l 1 = <| -] 18 ]
a FanY — D S
A7 T — + [ | == N
& —
/ L] N © ] —1 < LT N
$— -$— = '¢
29 L
=I © w x
%
| >
o =2 D) $ | ¢
=z & 4
©
@ o+ = = 8 T m
E=H ) ||
gg ! ! depth
= G002 pins Ee) da - e tiefe m
=g
Passbohrungen [y depth
= pfH? tiepfe h
air connections “r”
Luftanschlusse “r”
— c
Version with adjustable finger-angle 7S
. L a \
Ausflihrung mit einstellbarem
Finger-Winkel \
] Upon request block with screw to limit and adjust
—] opening from 0° to 45° - code Z
Auf Anfrage: einstellbare Winkelverstellung des
q Hubes Zwischen 0° und 45° - Version Z
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2-finger angular gripper, pneumatic - series PGC
2-Finger-Wikelgreifer pneumatisch - Typ PGC

“ypeityp | AlB [ Cl D] ElG Al LM N PIRISIT]Ulv]Iz )]y ]x]|w
PGC 14 24 146 145 16 7 24 215115 95 24 8 4 M3 3 23 405105 6 25 11 22
PGC 16 31 18 19 21 85 31 26 18 12 28 10 5
PGC 20 36 22 22 24 10 36 27 22 12 30 12 6
PGC 25 4 28 24 30 11 44 29 27 12 34 14 7 M5
PGC 32 49 31 29 34 12 49 30 32 12 36 16 8 M6 46 68 245 20 55 31 44
PGC 40 60 38 38 40 15 60 38 35 15 46 20 10 M6 55 82 29 22 6 34 52
PGC 50 74 48 46 50 18 74 44 43 18 52 24 12 M8 8 68 96 34 28 7 42 64
PGC 63 84 55 55 58 20 84 52 54 22 60 29 145 M10 10 78 109 41 34 9 53 76

| Type/Typ | K]albldldi]d]dsldaldsldeldrldslel fln] i mlnlglr]t]
6 3 6 25 6 8 20 M5 30

PGC 14 56526 2 9 81169 85 62 6 4 178 M3

M4 4 295515 16 11 3 17 28
M4 4 34 55 185 13 4 21 32
41 62 22 16 5 26 38

o o Ol

PGC 16 7% 32 3 10 12 21 11 7 8 8 35 21 M4 4 8 32 8 10 26 M5 38
PGC 20 84 42 4 11 12 22 12 9 8 8 37 25 M4 4 8 40 8 10 29 M5 44
PGC 25 97 53 5 12 14 25 14 9 9 9 65 31 M5 5 9 45 9 10 32 M5 52
PGC 32 108 64 6 13 14 28 16 9 9 9 78 40 M6 6 9 55 9 12 38 M5 58
PGC 40 128 65 6 13 15 35 195 11 11 11 7 47 M6 6 11 65 11 12 48 1/8 70
PGC 50 151 85 8 15 16 42 235 11 13 13 115 57 M8 8 13 90 13 15 58 1/8 86

PGC 63 176 105 10 16 17 51 27 11 17 17 16 70 M10 10 17 110 17 16 69 1/8 98

Gripper Gripping | Air consum
torque at force at for double
6 bar 6 bar stroke

Recommended | Approx. time
weight of part ©)

Gripper

weight for transport

(Ncm) (N) (cm?3) ko) ()] opening closing
. Gr%i;rréobrgfnt gg?iglgl;: LUthverrtérauch asse emp??)%xléne_s Schlié;Szeit tlrvéla'gisgi?;— Fingensingel
(Ncm) (N) og:%il?’k)lub (ka) Werkstl(Jlglé?ewncht ) : r(r&c;]rgrig)t Eigenmasse
(mm)
PGC 14 120 48 25 0.10 0.24 0.32 0.32 0.1 42/0.05
PGC 16 220 68 5.4 0.18 0.35 0.4 0.4 0.24 50/0.07
PGC 20 420 105 11 0.26 0.55 0.5 0.5 0.9 58/0.10
PGC 25 700 155 20 0.4 0.80 0.7 0.7 2 67/0.13
PGC 32 1400 255 36 0.6 13 0.7 0.7 4 80/0.25
PGC 40 2800 430 64 1.1 2.2 0.8 0.8 10 100/0.35
PGC 50 5400 600 120 1.9 3.1 0.8 0.8 18 125/0.7
PGC 63 11000 1040 200 2.8 5.3 0.75 0.75 41 145/1.2

Transportable weight calculated with p= 0.1 and fs = 2. With form-fit gripping the mass may be greater.
The gripping force is the arithmetic sum of the individual forces created at the fingers at “I” mm at 6 bar. Finger weight in Kg.

Empfehlung fiir max. Werkstuckgewicht gerechnet mit u=0.1 fs=2 . Bei Fomschluss sind groRere Massen maglich.
Die Greifkraft ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkrafte im Abstand “I” in mm bei 6 bar

Ordering example Bestellbeispiel

Fur Ausfuhrung mit Nadherungsschalter Version A + @ Mit einstellbare Winkelverstellung Z
PGC 50 A8
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2-finger angular gripper, pneumatic - series PGC

2-Finger-Wikelgreifer pneumatisch - Typ PGC
Maximal zul. Krafte und Momente am Finger

MR MT
) 'CA -
® ®
0 P
A - +
|
o o ol
® ® ‘o
o | o | ca | MR MT
o ] (N) | (Nm) (Nm) (Nm)
T
PGC14 035 025 1
MF PGC 16 45 06 03 4
—) PGC20 105 29 06 65

PGC25 185 5 11 10
! PGC32 260 10 12 13
—&—7 PGC40 350 17 15 16
- PGC50 750 40 6 25
PGC63 1140 50 9 33

lﬂlllllll 4 Lol
Typ i i llﬁ]\ o) IFJII

PGC 14 5

PGC 16 4 8 G M
PGC20 25 4 10 18 32 10 11 13 8

PGC25 28 5 12 19 38 10 15 13 8 i e

PGC32 30 5 12 24 44 10 15 13 8 Naherungsschalter "N”
PGC40 36 6 15 40 52 10 17 19 8

PGC50 41 8 20 53 64 10 17 19 8

PGC63 48 10 20 63 76 10 17 19 8
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Schwenkeinheiten Checkliste

System check-list Customer Project Nr.

Firma Projekt-Nr.
Schwenkeinheiten Contact person Department
Checkliste Kontakt-person Abteilung

Tel. Nr. Fax

E-mail Date/Datum

OMIL

Contact person Department

Mitarbeiter Abteilung

Swivel actuator / Schwenkeinheiten BTy
m1l = Kg i
11 = mm mO
m2 = Kg /
12 = mm 11 il
mO — Kg
Swivel angle B° =
Schwenkwinkel
Cycles/houréCh) _ i Hl T
Zyklen/Stunde -
Operating pressure _
Betriebsdruch - bar 12
Swivel axis position ~ _ horizontal il
Lager der Schwenkeinheit ~ Horizontal
- vertical _|m2( |
Vertical

Structure height _
Hole des Aufbaus (13) = mm
*d0 = when lever arm 1 < 30 mm, indicate the distance from the centre of the mass 13

* d0 = Wenn der Hebelarm 1<30mm, geben Sie die Distanz vom Zentrum der Masse an.

Compact swivel head / Schwenkkopf

ml =
11 =
m2 =
12 =
mO =

Swivel angle e =
Schwenkwinkel

Cycles/houréCh)
Zyklen/Stunde

Operating pressure _
Betriebsdruck

Kg
mm
Kg
mm
Kg

bar

2
|

>

Attach a project diagram to the check-list
Legen Sie eine schematische Darstellung lIhres Projektes der Checkliste bei
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Check List Moment of inertia - J (Kg m?)

Checkliste Berechnung Massentragheiten - J (Kg m?)

Solid cylinder rotating
around its own axis

Zylinder Rotation um die
eigene Achse

J=(D+s’>-m
8

Solid cylinder rotating
around an external axis
parallel to its own

Vollzylinder, Rotation um eine
Achse, die senkrecht zur
Symmetrieachse liegt

2 2
D+ d :-If s | D+ d A
J = ——em J =[———+ s’)jem
8 ! <T> 8
B Q Perforated cylinder rotating Perforgted CYt"ﬂdeIr rotating -
around its own axis ?g‘)&?oﬁﬂ external axis paralle
[ ) ) ) | |
H'Ohlzy“/-{]dher’ Rotation um die | Eoﬁlzylidnder, Rclaltaltion um eine
eigene Achse chse, die parallel zur
Symmetrieachse liegt
2 2 2 2
L* D s | L* . D
=( + em | = + + s®)lem
12 16 12 16
Solid cylinder rotating around an axis solid cylinder rotating around an external
that coincides with the diameter and axis parallel to the diameter of the cylinder
passes midway along its length i
Vollzylinder, Rotation um eine Achse, die Vollzylinder, Rotation um eine externe
senkrecht zur Symmetrieachse liegt | lAchtse, die senkrecht zur Symmetrieachse
ieg
2 2 2 2 2 2
L D+ d t s -| L D+ d
J =< +—————)em J = +—— =+ s)em
12 16 I 12 16
. . . Perforated cylinder rotating around an
Perforated cylinder rotating around an axis | external axis parallel to the diameter of the
thadt comaldes wtlthl thetc:]lameter and passes | cylinder
midway along its leng
. . . . Hohlzylinder, Rotation um eine externe
Hohlzylinder, Rotation um eine Achse, die I Achse, die senkrecht zur Symmetrieachse
senkrecht zur Symmetrieachse liegt liegt
2 2 2 2
A+ B QE | A+ B
J=""T—'m s J =(—— + s¥em
16 I L 16
Parallelepiped rotating around its | Zi;:lrlslaelpalzfs r(a)lt—z;ﬂzlgtaoril;n:wann
own central axis ) P
> Ein Quader, Rotation um eine Quader, Rotation um eine externe Achse,
Achse I die parallel zu einer seinen Flachen liegt
2 2 2 2
‘/\P 3r + L 3r + L
\> J=———em S J ={————+ s*’lem
12 ! 12
- long thin rod rotating around its Long thin rod rotating around an external

own perpendicular axis

Diinner Stab, Rotation senkrecht
zur seiner Symmetrieachse

axis parallel to its own perpendicular axis

Dunner Stab, Rotation um eine externe
Achse und senkrecht zur Symmetrieachse

&

emer?

Sphere rotating around its
own axis

Massive kugel rotiert um
dem Mittelpunkt

J=mer’

Mass considered as concentrated in
one point

Punkmasse rotiert im Abstand r um
eine Drehachse

NOTE: the masses are to be indicated in “kg” and the distances in “m”
Bemerkung: Die Massen sind in “kg”, die Langen in “m” aufzurufen!
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Pneumatic / hydraulic swivel actuator series - PAO-MC
Pneumatische/hydraulische Schwenkeinheit Typ PAO-MC

Technische Eigenschatften: Technical data:

- Range of operating pressure:

- Betriebsdruck: 3 bis 8 bar 3 - 8 bar pneumatic version,
- Wiederholgenauigkeit: 0.07° max 30 bar for hydraulic
- Betriebstemperaturbereich von -10°C - Repeatability accuracy: 0.07° through
bis 90°C; bis 130°C und hoher auf external push rod on plate;
Anfrage - Operating temperature: from -10°C to
- Endlagendampfung hydraulische 90°C; version up to 130°C upon request
Sto3dampfer - Damping by shock absorber, pneumatic
- Endlagen feinjustierbar 2° as optional, by means of adjusting screw
- Wirkprinzip: Zahnstangen Ritzel on hydraulic version
Synchronisation - Operating principle: rack and pinion
- Material : Gehause aus hochfester - Housing material: high tensile hard-
Aluminiumlegierung hartbeschichtet, coated aluminium alloy, hard-anodized
Funktionsteile aus gehartetem Stahl - Material of functional parts: treated
- Betéatigung : pneumatisch (PN) Gber and/or ground steel
gefilterte Druckluft (10um), trocken - Actuation: PN version: compressed air
oder geolt; hydraulish (ID) tber filtered (10 pum), dry or lubricated; ID
gefiltertes Ol (10um) Viskositat 45 version: filtered oil (10 um), viscosity 46
mm?2/s bei 40° ISO VG, maximal 60° mm2/s at 40° ISO VG: max 60°C
- Wartungsfrei: bis 1.5 Mio. Zyklen - Maintenance: no maintenance required
- Spielfreie Endlageneinstellung for the first 1.5 million cycles
- Schutzart IP55 - Adjustable limit switch positions 2°in
- 24 Monate Garanti plate-push rod version
- End positions without clearance
- Rating IP 55

- Warranty 24 months
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Pneumatic / hydraulic swivel actuator series - PAO-MC

Pneumatische/hydraulische Schwenkeinheit Typ PAO-MC

Ct 002
% B ® b
depth depth
8 A K_Tiefe g oW Titke a
| . | |!| |
[} [}
I ! |{ Y 1l T
TS —1— T 53: | \E
I [ -
SATSSS b S ¢ Y B N
T I L | /E o
AP T Ly =3
T 7 T Tl d
depth depth a-
L Tiefe H ¢ JM7 Tiefe G f h
M 01 5
N £ 002

Housing for magnetic limit switch type
SME 8-PS (festo) or R599 (OMIL)

. . Hubafrage Uber Magnetschalter Typ
Shock absorber code V3 ds Start cycle condition Position 0° SME 8-PS (festo) oder R599 (OMIL)

Gez. In Startzyklus position 0°

1
th
| dy o d, I | |
7 j\

StoBdampfer version V3

S | depth - T
© ] I #dsH’ T?gfe dsg == | r'I
L it -l
— ' T — (o)) ™
N \§ “He—1 g L5l :
- ! - .
i Fir | i i
| ¢ 88
T m
S Ut 0.02 S
v | Only for PAO-MC 50 and PAO - MC 60
Y 7 Nur bei PAO-MC 50 und PAO-MC 60

Note: the swivel actuator can be supplied with swivel angle 0° - 180° code A or 0° - 90° code B
Anmerkung: Lieferung der Schwenkeinheit mit Schwenkeinheit 180° (Version A) oder 90° (Version B)

PAO MC15 51 95 5 M6 46 15.5 116

PAO-MC20 6.7 105 28 61 65 12 12 6 M8 56 80 55 28 12 225 32 62 124 58
PAO-MC30 85 14 31 79 85 13 17 8 M10 70 100 105 31 16 28 40 88 176 65
PAO-MC40 104 17 31 9 10 16 20 10 Mi12 80 120 125 31 17 31 44 107 214 96
PAO-MC50 122 19 44 125 125 20 22 12 M14 120 160 8 44 21 565 80 147 294 90

PAO-MC 60 12.2 125 M14 120 56.5
T e
PAO MC 15

9 46 14 19 26 18 M5 38 8 50
9 60 21 26 30 26 1/86 52 10 67
12 70 25 28 35 32 1/8G 56 10 72
12 100 33 30 53 41 1/8G 60 16 88
12 100 30 38 52 47 1/4G 76 16 104

PAO-MC20 14 M5
PAO-MC30 20 M6
PAO-MC40 25 M8
PAO-MC50 25 M8
PAO-MC60 33 M8

9 4 10 M6 9
10 54 13 M8 9
10 60 18 M8 12
16 9% 22 M8 14
16 9% 22 M8 17

0 O 0 o Ol
O 00 O 0 O

114 QMiL Via A. De Francisco 128 - Tel. +39.011.821.11.81 - Fax +39.011.895.44.62 - 10036 Settimo T.se (To) - Italy



www.omil.it
info@omil.it

QMilL
Gripping systems and automation

Pneumatic / hydraulic swivel actuator series - PAO-MC
Pneumatische/hydraulische Schwenkeinheit Typ PAO-MC

. N
T
3 ©i.i‘/\f/—2 - '
3 V. ll@ |
P
4 \ 1
— L Code - P
oy ' o\l .
—f— "‘i @____ Version - P
T of 1 ho Code P : internal air distributor for swivel actuator
= 3 -|- 5 series PAO-MC 15/20/ 30/40
: Version P: Interne Luftdurchfiihrung fur
[ Schwenkeinheiten Typ PAO-MC
R 15/20/30/40
Y
D 7
P Nl [ 5 | 4
] o\ ER N
I R
I - | @
— %ot es— |-
i | S AT
I 7 2 ~N
N 8 1
U l 1
8 1 ¢ C
i | —
2 o
ot toxt TN
) _-___@‘ .@____ klj )

D 6
|
|
J Code P : internal air distributor for swivel actuator
K series PAO-MC 50/60
Version P: Interne Luftdurchfihrung fur

Schwenkeinheiten Typ PAO-MC 50/60

=
A © E G L N T u \% z Y J K [Masse

@
07 24 4 - 32 8 6 M5 35 20 5 - - - - - - - 01

PAO-MC 15

PAO-MC20 0.7 24 45 4 32 8 M5 42 27 64 0.2
PAO-MC30 0.7 24 5 32 8 M5 50 30 10 0.4
PAO-MC40 13 32 6 10 40 8 1/8G 59 36 14 = = = = = > - 06
PAO-MC50 13 32 8 11 88 1/8G 19 245 59.1 222 536
PAO-MC40 13 32 8 11 88 1/8G 19 245 59.1 222 53.6

QML Via A. De Francisco 128 -

Tel. +39.011.821.11.81 - Fax +39.011.895.44.62 - 10036 Settimo T.se (To) - Italy

115



®
www.omil.it
Gripping systems and automation info@omil.it

Hydraulic version - Code ID Hydraulish — Version ID

: : push-rod
I—l—l, Verstellung I—‘—l
I
[l L

LH]Q ! || D\,
T — 71— 71— } T &
{ S T e N2
A
B
C

Ll !
I
damping 16 23

Dampfung PAO 15-MC 132 148 162 1/8G
! PAO 20-MC 140 156 172 1/8G 16 29
PAO 30-MC 192 208 238 1/8G 30 33
wh PAO 40-MC 236 258 282 1/4G 30 34
e PAO50-MC 316 338 362 1/4G 30 35
PAO 60-MC 326 348 372 3/8G 30 40

Far

Plate in aluminium with push-rod code PP Aluminium Anschlussplatte mit Anschlagstange - Version PP

stroke limiting block

F E Anschlagbock
set screw I
Stalschrabe | Type/Typ |l Al Bl c]DlE]F[G]H]
"7~ 71 PAO 15-MC 7 44 58 4 4 5 95 M6
| _
H—E || H_j PAO 20-MC 8 54 68 55 4 8 115 M6
EEHi i PAO30-MC 10 65 80 7 7 8 145 M8
I - PAO40-MC 12 76 96 6 8 11 155 M10
_5:;5_| J PAO50-MC 14 112 132 13 10 13 275 Mi2
screw | T L
Sehranbe l | PAO60-MC 16 113 133 12 11 13 275 Mi2
Technische Daten

Feed Feed Max cumulative [ Moment Rotation Air cons
torque at | torque at energy from of inertia 0°-180° in cmS
25 bar shock absorber | jamm in without at 0.6 MPa
(Kgem?) load in sec. | for acycles
Max Energieaufn.| Massen Max. .
. Des Dampfers | Tragheits-| axiale in cm?®
yp moment [Belastung | Belastung | pro zyklus bei 6 bar
(Kgem?) A (N) (s pro zyklus
PAO-MC 15 1 4 6 25000 0.001 280 3 0.35 11 0.55
PAO-MC 20 2 8 17 34000 0.005 730 9 0.3 22 0.85
PAO-MC 30 6.5 27 40 46000 0.028 1400 28 0.35 68 2
PAO-MC 40 L5 48 68 68000 0.33 2800 64 0.75 126 3.3
PAO-MC 50 23 95 170 99000 0.75 8800 260 0.6 248 6
PAO-MC 60 37 154 310 110000 1.2 8800 320 0.85 396 9

NOTE: for correct application of the swivel actuator compare the data of the previous table and execute the checking procedure indicated
Bemerkung: Fir die genaue Auslegung senden Sie uns bitte unsere Checkliste von Seite 111 ausgefiillt zu.

Ordering example Bestellbeispiel

Plate with Indicate PN for With distributor indicate For decelerator Indicate
Type Version push-rod pneumatic version code P without distrib. version indicate direction
code PP and ID for hydraulic indicate code N code V + type of rotation
Mit Aluminium Kennung PN fur Mit Luftdurchfihrung Fur StoRRdampfer
Typ Version Anschlussplatte pneum. Version Vers. P ohne Ausfuhrung
Vers. PP ID fur Hydraulik Luftdurchfuhrung Vers. N Vers. V + Typ
PAO-MC 15 A PP PN P V3 RO
NOTE: To determine the type of shock absorber to be applied on the swivel actuator, sign the check-list and send to us.

Direction of rotation : clockwise code RO - anticlockwise code RA

Bemerkung: Um den richtigen Hydraulik StoRdampfer zu wéhlen geben Sie uns Ibre genauen technischen Daten bekannt Verwenden
Sie dazu bitte unsere Checkliste auf Seite 111
Schwenkrichtung: im Uhzzeigersinn code RO - gegen de Uhzzeigersinn code RA
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Pneumatic swivel actuator series - PAO
Pneumatische Schwenkeinheit Typ PAO

Technische Eigenschatften:

Betriebsdruck: 4 bis 8 bar
Wiederholgenauigkeit: 0.07°

Betriebstemperaturbereich von -10°C
bis 90°C; bis 130°C und hdher auf
Anfrage

Endlagendampfung hydraulische
Stolidampfer

Endlagen feinjustierbar 2°

Wirkprinzip: Zahnstangen Ritzel
Synchronisation

Material : Gehause aus hochfester
Aluminiumlegierung hartbeschichtet,
Funktionsteile aus gehartetem Stahl

Betatigung : pneumatisch Uber
gefilterte Druckluft (10um), trocken
oder geodlt

Wartungsfrei: bis 1.5 Mio. Zyklen
Einstellbare Zwischenposition

In 3 Versionen lieferbar 0°-180°, 0°-
90°, 0°-90°-180°.

Spielfreie Endlageneinstellung
Schutzart IP54

24 Monate Garantie

QML Via A. De Francisco 128 - Tel. +39.011.821.11.81

www.omil.it
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Technical data:

Range of operating pressure :
4 to 8 bar

Repeatability accuracy: 0.07°;

Operating temperature: from -10°C to
90°C; Version up to 130°C upon request

Damping by shock absorber
Limit switch positions adjustment 2°

Operating principle: 2 racks
synchronised by pinion

Housing material: high tensile
hard-coated aluminium alloy,
hard-anodized

Material of functional parts: treated
and ground steel

Adjustable intermediate position

Version with continual adjustement of
angle from 0° to 90° and fro, 90°to 180°

End positions without clearance
Rating IP 54
Warranty 24 months
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Pneumatic swivel actuator series - PAO
Pneumatische Schwenkeinheit Typ PAO

Magnetic limit switch seat type SME only for PAO 20

H . (o] (o]
\éerS!on é\ 80'589 8-PbS f(festO)t?r R599 (OMIhL)I Nur fiir PAO 20 erhaltlich
* = Hubafrage Uber Magnetschalter Typ :
ersion . SME 8-PS (festo) oder R599 (OMIL)
D
C % B 9 b
% A = K W L
I
L ] N [ 1] i /
| i -l — ™
| | [ 1]
—H T L|m|J "l _‘5_ r|-rl i
'__'_FT_‘I_' T E =+ i =
1 A ks &1 |
iy TN ! P!
R i il i |
“ p L 9 JH ol %o
ME O e
N £ 002 start cycle condition position 0° f
Gezeichnet In 0° Startzposition h
X
T U T
© B H
> — ] »n ~ o —1 - - 1—|—|— - -1
| 1T el
_| !
— e T I T
[ \ K I
= ¢ 88
43
Ut 0.02
Y] only valid for PAO 15 only for PAO 50 and PAO 60
. Nur far PAO 15 Nur fiir PAO 50 und PAO 60

NOTE: The swivel actuator can be supplied with swivel angle 0°-180° code A, or 0° - 90° code B
Anmerkung: Lieferung der Schwenkeinheit mit Schwenkeinheit 180° (Version A) oder 90° (Version B)

51

PAO 15 101 M5 155 155

PAO 20 6.7 105 13 127 65 12 14 6 M8 56 80 M5 M5 225 225 32
PAO 30 85 14 15 159 85 13 17 8 M0 70 100 M5 M5 28 28 40
PAO 40 104 17 18 200 105 16 20 10 Mi12 80 120 M5 1/8G 31 31 44
PAO 50 122 19 19 273 125 20 22 12 M14 120 160 M5 1/8G 56.5 56.5 80
PAO 60 12.2 12.5 1/4G 56.5 56.5
Illlllﬂﬂﬂﬂllllﬂl
PAO 15

PAO 20 50 114 24 45 M5 5 9 44 10 18 36 68 45 38 8 50
PAO 30 66 144 28 6 M6 6 10 54 13 22 52 98 55 52 10 67
PAO 40 86 182 28 6 M8 8 12 60 18 18 64 118 75 56 12 72
PAO 50 127 254 44 7 M8 8 16 96 22 34 82 138 8 60 16 88
PAOGO 127 261 40 9 M8 8 16 9% 22 40 94 164 10 76 16 104
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Pneumatic swivel actuator series - PAO

Pneumatische Schwenkeinheit Typ PAO
B
==

—+ feirt

%

! E=nl
PAO 15 44 134
PAO 20 48 162
PAO 30 61 199
PAO 40 73 | 255
PAO 50 92 346

| PAO 60 99 360

U

Version C:  swivel angle can be continually adjusted ; first position with adjustment from 0° to 90°, second
position from 90° to 180°

Version C:  Schwenkeinheit mit stufenloser Endlageneinstellbarkeit, Schwenkwinkel 1. Position 0°-90°
pneumatische Mittelstellung bei 90°, 2. Position 90°-180°

B
Version D
A
= =
. ne H
I I ]
R TR T @
= ! l
_ﬂg:-:EE::—:::—:j_F— l;ll!}ll i |!Ihl;| _éé_@__
C
|
| —%— 2]
. L
N ) PAO 15 44 134 15

PAO 20 48 162 20
PAO 30 61 199 30
:, PAO 40 73 255 40
PAO 50 92 346 46
t PAO 60 99 360 55

Fh |
4

Version D:  three-position swivel actuator with intermediate position of 90° that can be reached from 0°.
The three positions can be adjusted by push-rod

Version D: Schwenkeinheit mit drei frei wahlbaren Schwenkwinkeln, mit pneumatischer Mittelstellung bei
90°. Alle drei Schwenkwinkelnpositionen kdnnen mittels Feinjustierung eingestellt warden.
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Pneumatic swivel actuator series - PAO
Pneumatische Schwenkeinheit Typ PAO

_+ PAO 15 134
PAO 20 48 162 40
_+ PAO 30 61 199 60

PAO 40 SN 255 80
PAO 50 92 346 92
1 PAO 60 99 360 110

rf:hrf:‘hiﬁrf:h
I
I
I

Version E: three-position swivel actuator with intermediate position that can be reached from 0° and from
180°. The three positions can be adjusted by push-rod

Version E : Schwenkeinheit mit 3 Stellungen. Die Zwischenstellung kann von 0° und 180° angefahren warden.

- 2 A D
. | |

e IESE
S F

provision for proximity Code F8
/I Halterung fir Endschalter Version F8

PAO 15 58 | 95 5
PAO 20 52 6 115 48 29 44 5
PAO 30 61 7 14 58 40 55 8
PAO 40 68 75 145 60 43 59 8
PAO 50 104 9 18 70 65 8 8
PAO 60 104 9 18 70 65 8 8
E
G Only for three-position swivel actuator

Nur fir den Endschalterder 3. Position
Code F8 sensors bracket for swivel control

Version F8 Naherungsschalter Halterung
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Pneumatic swivel actuator series - PAO
Pneumatische Schwenkeinheit Typ PAO

LLLG

Code P
Version P

Code P: internal air distributor for swivel actuator
series PAO 15/20/30/40

Version P: Interne Luftdurchfihrung fur
Schwenkeinheiten Typ PAO 15/20/30/40

¢ B

Code P: internal air distributor for swivel actuator
series PAO 50/60

Version P: Interne Luftdurchfiihrung fir
Schwenkeinheiten Typ PAO 50/60

A C E| G L N T u| Vv z Y J K
07 24 4 - | 32 8 6 M5 3 20 5 = = = = > - >

PAO 15

PAO 20 07 24 45 4 32 8 6 M5 42 27 64

PAO 30 07 24 5 7 32 8 6 M5 50 30 10

PAO 40 13 32 6 10 40 8 8 158G 59 36 14 = = = = - = -
PAO 50 13 32 8 1 = > > = = = = 88 1/8G 19 245 59.1 222 53.6
PAO 60 13 32 8 1 = = - = = = = 88 1/8G 19 245 59.1 222 53.6
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Pneumatic swivel actuator series - PAO

Pneumatische Schwenkeinheit Typ PAO

0.7 1 1.1

PAO 15-A(B)-O PAO 15-C-O 0.85 PAO 15-D-O PAO 15-E-O .

PAO 20-A(B)-O 1 PAO 20-C-O 1.25 PAO 20-D-O 1.4 PAO 20-E-O 1.5
PAO 30-A(B)-O 2.5 PAO 30-C-O 3.1 PAO 30-D-O 825 PAO 30-E-O 3.4
PAO 40-A(B)-O 4.5 PAO 40-C-O 515 PAO 40-D-O 5.65 PAO 40-E-O 5.8
PAO 50-A(B)-O 8.2 PAO 50-C-O 9.8 PAO 50-D-O 10 PAO 50-E-O 10.2
PAO 60-A(B)-O 12.7 PAO 60-A-O 15.4 PAO 60-D-O 15.6 PAO 60-E-O 15.8

PAO 15-A(B)-P 0.9 PAO 15-C-P 11 PAO 15-D-P 1.2 PAO 15-E-P 1.8
PAO 20-A(B)-P 1.2 PAO 20-C-P 1.45 PAO 20-D-P 1.6 PAO 20-E-P 1.7
PAO 30-A(B)-P 29 PAO 30-C-P 815 PAO 30-D-P 3.65 PAO 30-E-P 3.8
PAO 40-A(B)-P 5 PAO 40-C-P 6 PAO 40-D-P 6.2 PAO 40-E-P 6.3
PAO 50-A(B)-P 8.5 PAO 50-C-P 10.1 PAO 50-D-P 10.3 PAO 50-E-P 10.5
PAO 60-A(B)-P 13 PAO 60-A-P 15.7 PAO 60-D-P 16 PAO 60-E-P 16.2

Feed torque at | Max cumulative energy Moment Rotation 0°-180°| Air consumed in

Axial load

Type 6 bar from shock absorber (Nm) of inertia Ain N load without cmd at 6 bar
(Nm) Wm WSs (Kg m?) CRinNm load in sec. for one cycle
- Drehmoment | Max Energieaufnahme Massen | Max. axiale Schwenkzeit | Luftverbrauch
Typ bei Des Dampfers (Nm) Tragheits  |Belastung A Belastung 0°-180° (cm?) bei 6 bar
6 bar (Nm) Wm Ws moment (Kgm?) (N) CR(Nm) | pro Zyklus (s) pro Zyklus
PAO 15 1 6 25000 0.001 280 3 0.35 11
PAO 20 2 17 34000 0.005 730 9 0.3 22
PAO 30 6.5 40 46000 0.028 1400 28 0.35 68
PAO 40 11.5 68 68000 0.33 2800 64 0.75 126
PAO 50 23 170 99000 0.75 8800 260 0.6 248
PAO 60/1 37 310 110000 1.2 8800 320 0.85 396
PAO 60/2 74 680 130000 1.2 8800 320 0.8 796
NOTE: for correct application of the swivel actuator compare the data of the previous table and execute the

checking procedure indicated
Bemerkung: Fur die genaue Auslegung senden Sie uns bitte unsere Checkliste von Seite 111 ausgefullt zu.

Ordering example Bestellbeispiel

_ For sensor bracket With distributor indicate code P For shock absorber Indicate
Type Version indicate without distributor indicate direction of
code F+@ indicate code N code V + type rotation
: Induktive Abfrage i ( Fur StoRdampfer Schwenk
Typ Version Version : iihrung Version g
F+Q ! Ausfiihrung
PAO 15 A F8 P V3 RO
NOTE: - To determine the type of shock absorber to be applied on the swivel actuator, sign the check-list and send to us.

- Direction of rotation : clockwise code RO
- Anticlockwise code RA

Bemerkung: - Um den richtigen Hydraulik StoRdampfer zu wahlen geben Sie uns Ibre genauen technischen Daten bekannt
- Verwenden Sie dazu bitte unsere Checkliste auf Seite 111
- Schwenkrichtung: im Uhzzeigersinn code RO — gegen de Uhzzeigersinn code RA
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Pneumatischer Schwenkkopf Typ TC-PAO
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Technische Eigenschatften: Technical data:

- Betriebsdruck: 4 bis 8 bar
- Wiederholgenauigkeit: 0.07°

- Betriebstemperaturbereich von -10°C
bis 90°C; bis 130°C und hdher auf
Anfrage

- Endlagendampfung hydraulische
Stol3dampfer

- Endlagen feinjustierbar 2°

- Wirkprinzip: Zahnstangen Ritzel
Synchronisation

- Material : Geh&ause aus hochfester
Aluminiumlegierung hartbeschichtet,
Funktionsteile aus gehartetem Stahl

- Betéatigung : pneumatisch tber
gefilterte Druckluft (10um), trocken
oder geodlt

- Wartungsfrei: bis 1.5 Mio. Zyklen
- Einstellbare Zwischenposition

- Elektrische Ansteuerung Uber
Lumberg SBS 4/LED 3 RKT 8-6-268/5M
maoglich auf Anfrage

- Schutzart IP54
- 24 Monate Garantie

Range of operating pressure:
4 - 8 bar
max 3 MPa for hydraulic

Repeatability accuracy: 0.07°

Operating temperature: from -10°C to
90°C; version up to 130°C upon request

Damping by shock absorber

Limit switch position adjustement 2°
Operating principle: 2 rack synchronised
by pinion

Housing material: high tensile

hard-coated aluminium alloy,
hard-anodized

Material of functional parts: treated and
ground steel

Actuation: compressed air filtered (10 um),
dry or lubricated

Maintenance: no maintenance required
for the first 1.5 million cycles

End positions without clearance

Through central hole to pass cables for
proximity switch (upon request Lumberg
box SB4 4/LED 3 with cable RKT 8-6-268/5M)

Rating IP 54
Warranty 24 months
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Compact swivel head pneumatic series TC-PAO

Pneumatischer Schwenkkopf Typ TC-PAO

Only valid for TC PAO 15
Nur bei TC-PAO 15

A
gm H7 B n

! % hY 7T
= A2 |
| I ? 4 —+-H
< ____$;_ _____E_____ ) §
Y & Sy =
. ot R
] - — — — A N1 &}
8 %37@ € |
IS} s )
po /[ 1
0 Tiefe I Tiefe
gm H7 depth ¢ ¢ K n depth g
Magnetic limit switch seat type
SME 8-Ps (Festo) o R599 (Omil)
Hubafrage Uber Magnetschalter Typ
E N SME 8-PS (festo) oder R599 (OMIL)
G G P + 0.05 ‘ R/
I
t T £ 0.05

Magnetic limit
switch seat type
SME 8-Ps (Festo)

|
. | |
oR599 (omil) gl _i]_ i _[b, T,
Kl ; |

Hubafrage iber
Magnetschalter

Typ
SME 8-PS (festo)
oder R599 (OMIL)

[HEHEH

//
%
a
T+ 0.05
\/ + 0.05

EES

—[HE-

" |4 4

H + 0.02
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Pneumatischer Schwenkkopf Typ TC-PAO
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TC PAO15 155 3.8

TC-PAO20 226 6.2 64 32
TC-PAO30 282 7 10 40
TC-PAO40 311 78 14 44

64 12 50 68 35 78
79 15 64 98 42 88
99 20 80 118 50 114

58 32
67 33
84 48

11.3 M6
13.4 M8
18.4 M8
19.8 M10

58 8
67 8
84 10 112 10 1/8G 56

78
88

M5 32

4 M5 38
7

M5 52

3.2

m

TC PAO 15

TC-PAO 20 8 90
TC-PAO 30 106
TC-PAO 40 12 136

26 23 12
26 27 15
40 65 15

9.5
9.5
12

o o O b~

M5
M6
M8

11
14

© oo o O

12
9
14

COMPACT HEAD WITH THRUSTING DOUBLE CHAMBER - Series TC-PAO ../2

SCHWENKKOPF MIT DOPPELBEAUFSCHLAGUNG - Typ TC-PAO

=
-l

1

lower air connections
Anschlisse unten

L (for cross connection with lower connections)

L (Anschlisse fir Doppelbeaufschlagung oben)
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TC-PAO 20/2
TC-PAO 30/2
TC-PAO 40/2

36
52
64

34
39

75
90

25
25

10
12

20
20

8 M5
10 1/8G
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Compact swivel head pneumatic series TC-PAO

Pneumatischer Schwenkkopf Typ TC-PAO

om H7 B n

A 9 K

Magnetic limit switch seat type

SME 8-PS (Festo) or R599 (OMIL)

Hubafrage Uber Magnetschalter Typ
E N SME 8-PS (Festo) oder R599 (OMIL)

dy

ds

o A
e
Rl
" A __! } ___%;U s
Y | ;
oab U
o . ; I 1
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Compact swivel head pneumatic series TC-PAO

Pneumatischer Schwenkkopf Typ TC-PAO

A © E |G H LI M|[N T| U VIzZz|Y X|W|J K

TC-PAO 50 20 10 222 40 126 20 106 138 100 149 105 68 21.2 M12 105 10 151 11 1/8G 60 4
TC-PAO 60 20 10 222 40 159 34 136 164 120 173 120 68 26.9 M12 120 20 172 11 1/4G 76 4

_ e

TC PAO 50 13 188 40 12 M10 59.2 10 18 246 615 18 495 42 1/8G
TC-PAO 60 14 200 40 55 3% 12 10 MI10 592 10 14 246 71 18 59 42 1/8G

COMPACT HEAD WITH THRUSTING DOUBLE CHAMBER - Series TC-PAO ../2
SCHWENKKOPF MIT DOPPELBEAUFSCHLAGUNG - Typ TC-PAO...../I2

L (for cross connection with lower connections) )
L (Anschlisse fiir Doppelbeaufschlagung oben)

|1
R

Lower air connections
Anschliisse unten

TC-PAO 50/2 82 49 12 10 1/8G
TC-PAO 60/2 94 40 124 57 12 10 10 1/4G
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Compact swivel head pneumatic series TC-PAO
Pneumatischer Schwenkkopf Typ TC-PAO

Mass of compact swivel heads according to version Masse der verschiedenen Typen

1.1 1.2 - -

TC-PAO 15-0 TC-PAO 15-P TC-PAO 15/2-0 TC-PAO 15/2-P

TC-PAO 20-0 2 TC-PAO 20-P 2.2 TC-PAO 20/2-0 24 TC-PAO 20/2-P 2.6
TC-PAO 30-0 4.1 TC-PAO 40-P 4.5 TC-PAO 30/2-0 4.6 TC-PAO 40/2-P 5
TC-PAO 40-0 7 TC-PAO 40-P 7.6 TC-PAO 40/2-0 7.9 TC-PAO 40/2-P 8.5
TC-PAO 50-0 14.5 TC-PAO 50-P 14.5 TC-PAO 50/2-0 15.8 TC-PAO 50/2-P 15.8
TC-PAO 60-0 21.2 TC-PAO 60-P 21.2 TC-PAO 60/2-0 24.6 TC-PAO 60/2-P 24.6

Technical data
Feed torque at | Max cumulative energy Moment i Rotation 0°-180° Air c%nsumed in
Type 6 bar from shock absorber (Nm) of inertia NN load without cm°® at 6 bar
(Nm) wm Ws Jamm in(Kg m?) CRINNmM | |oad in sec. for one cycle
Drehmoment | Max Energieaufnahme Massen- Schwenkzeit | Luftverbrauch
Typ bei Des Dampfers (Nm) trdgheits- |Belastung A| Belastung 0°-180° (cm?) bei 6 bar
6 bar (Nm) Wm Ws moment (Kgm?)[  (N) CR(Nm) | pro ZykKlus (s) pro Zyklus
TC-PAO 15 1 6 25000 0.001 280 3 0.35 11
TC-PAO 20 2 17 34000 0.005 730 9 0.3 22
TC-PAO 20/2 4 40 46000 0.005 730 9 0.25 44
TC-PAO 30 6.5 40 46000 0.028 1400 28 0.35 68
TC-PAO 30/2 13 68 68000 0.028 1400 28 0.32 136
TC-PAO 40 115 68 68000 0.33 2800 64 0.75 126
TC-PAO 40/2 23 170 99000 0.33 2800 64 0.68 252
TC-PAO 50 23 170 99000 0.75 8800 260 0.6 248
TC-PAO 50/2 46 310 110000 0.75 8800 260 0.55 496
TC-PAO 60 37 310 110000 1.2 8800 320 0.85 396
TC-PAO 60/2 74 680 150000 1.2 8800 320 0.85 796
NOTE: for correct application of the swivel actuator compare the data of the previous table and execute the

checking procedure indicated
Bemerkung: Fur die genaue Auslegung senden Sie uns bitte unsere Checkliste von Seite 111 ausgefullt zu.

Ordering example Bestellbeispiel

Without proximity bracket With distributor indicate code P For shock absorber

indicate code S With proximity i e el indicate
bracke indicate code E8 without distributor indicate code N code V + type

Version Hubabfrage uber Mit Luftdurchfiihrung Vers. P Fur StoRdampfer

T induktive = Ausfuhrung
P Naherungsschalter Vers. F + 8 e LT AR VERS. N Vers. V + Typ
TC-PAO 20 F8 P V3
NOTE: to determine the type of shock absorber to be applied on the compact head, sigh the check-list and
send to us.

Bemerkung: Um den richtigen Hydraulik StoRdampfer zu wahlen geben Sie uns Ibre genauen technischen Daten
bekannt Verwenden Sie dazu bitte unsere Checkliste auf Seite 111
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Rotary actuators - Gripper swivel models Pneumatic ARP... ARPEP
Schwenkeiheiten/Greif-Schwenk-Module Pneumatic ARP....ARPEP

Technische Eigenschatften: Technical data:

- Betriebsdruck: 3.5 bis 6.5 bar greifer; - Range of operating pressure:
3 bis 8 bar Schwenkeiheiten 3.5 - 6.5 bar swivel

- Wiederholgenauigkeit: 0.09° 3 - 8 bar gripper
SChWGnk_eiheiten/ 0.02 greifer uber 100 . Repeatab”rty accuracy: 0.09° swivel /
Schaltspiele 0.02mm gripper over 100 cycles

BetriebstemperaturbereiCh von 5°C bis  _ Operating temperature: from -5°C to 60°C1

60°C . . - Damping upon request by shock absorber
Endlagendampfung hydraulische - Operating principle:

Stoidampfer auf Anfrage : . .
swivel: rotor and piston drive

Endl feinjusti 2°
ndlagen feinjustierbar gripper: wedge-hook kinematic

- Wirkprinzip: : . :
Schwenkeiheiten: Schwenflugel i Egrlés‘_'g'ogagztg{&?ki2;8Pntae|r|'g;le

- Greifer: Keilhakenprinzip hard-anodized ’
zwang_sgefuhr"t Uber schrage Ebene - Material of functional parts: treated and

- Material: Gehause aus hochfester Jor ground steel

Aluminiumlegierung hartbeschichtet,
Funktionsteile aus gehéartetem Stahl

Betatigung : pneumatisch tiber gefilterte
Druckluft (10pum), trocken oder geolt

Wartungsfrei: bis 1.5 Mio. Zyklen
Einstellbare Zwischenposition
Greifkraftsicherung auf Anfrage

Schutzart: IP40 Greifer / IP 52
Schwenkeiheiten

24 Monate Garantie

- Actuation: compressed air filtered (10 um),
dry or lubricated

- Maintenance: no maintenance required
for the first 1.5 million cycles

- End positions without clearance
- Safety device on request

- Rating IP 40 gripper - IP 52 swivel
- Warranty 24 month
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Rotary actuators - Gripper swivel models Pneumatic ARP... ARPEP

Schwenkeiheiten/Greif-Schwenk-Module Pneumatic ARP....ARPEP
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Rotary actuators - Gripper swivel models Pneumatic ARP... ARPEP
Schwenkeiheiten/Greif-Schwenk-Module Pneumatic ARP....ARPEP

e o [c ol e ln o] Jululr sl o vz v e

ARP 3 44 M4 55 13 36 24 M3 85 29 36 2 45 M5 11 35 42
ARP7 41 50 M5 7 16 43 30 M5 105 11 31 4 35 35 36 44 3 585 M5 12 45 48
ARP20 48 59 M6 7 16 48 38 M5 105145 35 4 5 4 43 46 4 72 M5 13 50 535

dy | dz | d3 ds d7 dio|d11

ARP 3 45 42 21 125 M4 155 |7 ©
ARP7 55 48 4 13 2 45 35 105 26 16 M4 8 3 47 37 5 5 3 5 19 205 6
ARP20 66 535 5 16 2 5 35 105 30 19 M5 10 4 52 42 5 5 3 5 215 23 55

Feed Rotation Air consumed ; [ Allowable
torque at 0°-180° incm Kineti
6 bar without at 6 bar ? inetic )
(Nm) load in sec. for one cycle i energy J kgm
. Massen
Drehmoment Schwenkzeit Luftverbrauch = F
bei 6 bar 0°-180° (cm?) bei 6 bar T:I’?C?I’?]%ITE?-
(Nm) pro zyklus (s) pro zyklus (Kgm2)
ARP 1 0.38 0.15 22 30 0.7 0.25 0.014
ARP 7 0.8 0.16 46 60 0.9 0.45 0.034
ARP 20 2.25 0.18 75 80 2.7 0.70 0.074

Magnetic limit switch seat @G

Bohrung fur Naherungsschalter @G ﬁ @
Sensor bracket code F8 %N

== -
Halterung fur Naherungsschalter Version F8 [iss - Jj\( fﬁ )
=\
O O
C D

ARP 3 ARPEP 10
ARP7 ARPEP 16 24 14 8 675 10 9 5 = ¢
ARP20  ARPEP20/25 24 14 8 875 13 9 5 @ @
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Rotary actuators - Gripper swivel models Pneumatic ARP... ARPEP

Schwenkeiheiten/Greif-Schwenk-Module Pneumatic ARP....ARPEP
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Rotary actuators - Gripper swivel models Pneumatic ARP... ARPEP
Schwenkeiheiten/Greif-Schwenk-Module Pneumatic ARP....ARPEP

oo e ole el mpn el vy e

ARPEP 10 34
ARPEP 16 41
ARPEP 20 48
ARPEP 25 48

47
54
66

M5
M6
M6

M3 196 9

8 16 3 50
10 16 4 59
10 16 5 70

M5 20 11 31
M5 25 145 35 5
M5 25 145 35 6

~

8 63
5 47 95 78
6 50
8 50

10 6.5
2 85 8

11 101 3.1 3.1 16
14 107 6.3 6.3 20

S5N5

45 13 4
50 28.4 4
50 253 4

12
13
25

di|dz| d3g|ds|ds d7 dio fy | f2 | f3

ARPEP 10 7 112
ARPEP 16 8 14.9
ARPEP 20 11.5 16.3
ARPEP 25 15 193

5
8
10

2 195 4
M5 8 2 13 16
M6 9 3 28 10
M8 12 2 34 10

16.4 35.5 M2.5 12 45 4 179 23 9
7 4 8 236 465 M3 15 42 15 55 25 30 29 22 12 28
9 5 10 276 53 M4 20 51 20 65 6 459 36 26 6 28
12 6 12 336 65 M5 25 63 20 85 4 428 42 275 8 31

Type
.

ARPEP 10 16 33 7 M5
ARPEP 16 26 40 6 6.5 M6
ARPEP20 20 46 6 10 M6
ARPEP 25225 54 8 12 M8
Stroke CplE
for finger force at
6 bar (N)
codel code2 | codel code?2
Hub pro Greikraft
Typ Finger (mm) bei 6 bar (N)
r
Vers.1 | Vers.2 | Vers.1 | Vers.2
ARPEP 10 2 8.5 30 16
ARPEP 16 3 555 94 54
ARPEP 20 5 8.5 150 86
ARPEP 25 7 10.5 200 140
Feed Rotation
torque at 0°-180°
6 bar without
(Nm) load (s)
Drehmoment Schwenkzeit
Typ bei 6 bar pr%-zlyslglus
\
ARPEP 10 0.3 0.2
ARPEP 16 0.7 0.22
ARPEP 20 2 0.24
ARPEP 25 1.9 0.25

Air consumed
for double
stroke gripper
(cmd)

Luftverbrauch
pro Doppelhub
(cm®)
0.45
1.85
4.8
8.7

Air consumed
incm
at 6 bar
for one cycle

Luftverbrauch
(cm?) bei 6 bar
pro zyklus

22
46
75
75

7 115 12 195 12 24 85 9.8 29 6 135
6.5 19 10 24.215.2 30 10512535 8 5
10 28 10 28.215.7 38 10.5 18 4.8 16.5 10
12 34 10 35 195 38 10.5225 6.3 17 10

Recommended
weight of part
for transport (kQg)

code 1 code 2

Max. empfohlenes
Werkstuckgewicht

(kg)
Vers. 1 Vers. 2

0.15 0.08
0.45 0.27
0.75 0.43

1 0.7

Allovable
kinetic energy
Jamm in
(Kgem?)

Massen
Tragheits-
moment
(Kgem?)
0.004
0.013
0.033

0.072

10 115 34
24 15 43
28 16.5 48
34 17 48

25 34
3 43 41 31
4 48 48 35
4 62 58 43

Approx Max finger
time (s) Ie_:ngth/
open closing | Weight Ko)
SchlieRzeit (s) Max. Finger-
lange/
Eigenmasse
offnen | schlieBen (Kg)
0.03 0.03 25/0.015
0.04 0.04 32/0.04
0.05 0.05 42/0.08
0.05 0.05 52/0.18

MR

(Nm)

MR
(Nm)
100 1
180 2.5
300 5
350 10

Mass
(Kg)

MT
(Nm)

MT Masse
(Nm) ()]
0.7 0.3
2 0.6
2.5 1.1
4 1.6

Transportable weight calculated with p=0.1 and fs = 2. With form-fit gripping the mass may be greater.
The gripping force is the arithmetic sum of the individual forces created at the fingers at “I’ mm distance at 6 bar
Allowable load data CA, MR, MF see the following page (134)

Empfehlung fir max. Werkstiickgewicht gerechnet mit p=0.1 fs= 2 . Bei Fomschluss sind gré3ere Massen maglich.
Die Greifkraft ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkrafte im Abstand “I”” in mm
bei 6 bar - Eigenmasse in Kg - Maximal zul. Krafte und Momente am Finger seite 134
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Rotary actuators - Gripper swivel models Pneumatic ARP... ARPEP
Schwenkeiheiten/Greif-Schwenk-Module Pneumatic ARP....ARPEP

Tvpe Version For sensor bracket | For shock absorbers Indicate direction | Indicate gripper | For safety device
yP indicate code F8 indicate code V3 of rotation code 1 or 2 indicate MC or MA
Induktive Abfrage Fiir StoRdampfer Schwenk Richtung Version 1 Fur federgestutzte
Version Greifkraftsisherung
Vers.F+@ Ausfiihrung Vers. V+Typ Ausfihrung order 2 MC oder MA

ARPEP 16 CA F8 V3

Version CA 180° code CA - 90° Code CB
Direction of rotation: “clockwise code RO
“anticlockwise” code RA
Technical data safety device to preserve gripping force see gripper PEP

- Version: CA Schwennkwinkel 180° - CB Schwennkwinkel 90°
Schwenkrichtung: im Uhzzeigersinn code RO — gegen de Uhzzeigersinn code RA
- Technische Eigenschaften MaRangaben fir Greifer mit Greifkraftsicherung siehe greifer PEP

CA
Allowed load data ARPEP l MT
Maximal zul. Kréafte und E, ﬁ 4

Momente am Finger ARPEP o

MR H ?
yp CA | MR | MT o) o) o & o
(N) | (Nm) | (Nm) [] O o)
1 0.7
L ©

ARPEP 10 100
ARPEP 16 180 25 2 = T
ARPEP 20 300 5 2.5
ARPEP 25 350 10 4

Shock absorber code V3 StoRdampfer Version 3
- Eg ﬁf_fﬂ ke
— 5 /
>
=6
%

ARP S ARPEP 10

ARP 7 ARPEP 16 16

ARP 20 ARPEP 20 18
/ ARPEP 25 18

>
¥
& =

J max

Combination ARPEP - AL kombination ARPEP - AL

Linear actuator AL
ARPEP Linearantrieb AL ]
inS

—— g J

T e——1
ARPEP 10 AL 08 & % .

ARPEP 16 AL 12 /AL 16
ARPEP 20 AL 16

ARPEP 25 AL 20 %?3 L] _;}
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Gripping systems and automation

Clamping force blocks, hydraulic, centric clamping MIA1-G2
Kraftspannblock, hydraulisch, zentrisch spannend - MIA1-G2

Technische Eigenschatften: Technical data:

- Betriebsdruck: max 45 bar

- Wiederholgenauigkeit: MIA1-G2-
20....40 0.01mm; MIA1-G2-50....120
0.02mm Uber 100 Schaltspiele

- Betriebstemperaturbereich von 5°C bis
60°C ; bis 130°C und hoher auf Anfrage

- Wirkprinzip: Keilhakenprinzip
zwangsgefuhrt Uber schradge Ebene

- Material : Gehause und Funktionsteile
aus gehartetem Stahl

- Betatigung : hydraulish Gber gefiltertes
Ol (10um) Viskositat 46 mma2/s bei 40°
ISO VG, maximal 60°

- Schmierinterval bei Einsatz auf
Zerspanungsmachine alle 5000
Schaltspiele bei
Handhabungsprozessen alle 100000
Schaltspiele

- Anschlussmale der Grundbacken seite 18

- Schutzart IP40

- Druckluftanschusse: tber die
Seitenflachen-Grundflachen

- M5 Sperrluftanschluss méglich
- 24 Monate Garantie

Range of operating pressure: max 45 bar

Repeatability accuracy: MIA1 G2...50 0.02
mm; MIA1 G2 54...80 0.03 mm; MIA1 G2
100...120 0.05 100 cycles

Operating temperature: from 5°C to 60°C;
version up to 130°C upon request
Operating principle: wedge and piston
designed with mechanically restricted
guidance

Housing material: hardened steel
Material of functional parts: hardened steel

Actuation : hydraulic filtered through oil
(10 pm), viscosity 46 mm2/s at 40° 1ISO VG;
max 60°C

Maintenance: lubricate every 100,000 cycles
for applications with gripping when
handling, every 5000 cycles for tool
clamping

M5 pressurisation on both sides

Scheme of fixing fingers on page 18

Oil connections: base and sides

Rating IP 40

Warranty 24 months
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Clamping force blocks, hydraulic, centric clamping MIA1-G2

Kraftspannblock, hydraulisch, zentrisch spannend - MIA1-G2

A
. B + 0.02 ,
opening losi
Chnen | e PE e
— ﬁ
| | |
= | = 1 A
o o -é} -
| -e+ -—-— 41 ﬁt%—
o| e / I w
Y
/ ! 37
ds
Proximity switch seat @ AA
Bohrung fiir Néherungsschalter GAA
H M0l G
d,N7  |d
= - =[0.04[A]
7 . P n
0.01[C] ]
2R [#/l001lc] |d3 gNM6 y4
Lr- //]0.02]c B | I ‘ . "
# — /
e 4 ogy o Ui = N |
1 ||| Eg— C— ol 2 i
{2 I 11 x I M P [
1 N . I
o e I | S I 7 v A =
|_-— | 11 | OHH-= S v ‘ S
N I mlm X |_|_|_| N gy L|T| el 4 .
t—rm [ > - 0 Hloo 0 e iR
||!|| |!| yi ! e
T Vv a * fa

H7 .
sU opening [p =007 closing g
offnen Y schlieBen

L [0.01[c]

stroke
Hub

- 3 0
E - H >

£ | a
74\ -
~ N7
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Clamping force blocks, hydraulic, centric clamping MIA1-G2
Kraftspannblock, hydraulisch, zentrisch spannend - MIA1-G2

X [ W

MIA1G2 20 68 42 10.5 4 M4 75 75 13 4 M5 4 16 45 7
MIA1G2 25 80 52 36 32 9 5 25 13 16 S5 M5 75 9 16 4 M5 6 15 55

MIA1G2 32 100 66 44 38 13 6 32 16 20 6 M6 95 11 19 5 M6 6 15 65 10 10
MIA1G2 40 125 82 56 45 14 85 40 205 24 6 M8 11 14 25 6 M8 8 15 9 12 125
MIA1G2 50 160 100 70 56 12 9 50 25 32 8 M10 11 14 31 6 M8 10 19 9 15 175
MIA1G2 54 180 120 76 60 14 95 55 275 36 10 M10 14 17 45 8 M10 10 20 11 16 20
MIA1G2 60 200 130 80 68 18 11 62 31 40 12 M12 17 19 50 10 M12 12 24 13 20 225
MIA1G2 80 250 164 112 90 28 17 80 41 48 12 M12 19 25 56 12 M16 16 30 17 22 25
MIA1 G2 100 320 200 140 112 24 18 100 50 64 16 M16 19 25 82 12 M16 20 40 17 26 35

MIAL G2 120 400 260 160 48 25 38 45

M
ype
d2 d3 d4 d5 f2 m n Max
v
MIA1G2 20 17 26 24 5 21 355 59 1/8 11 38
MIALG2 25 20 32 40 24 42 6 29 39 69 64 10 24 22 53 56 M3 M5 12 1/8 13 45
8
8

~

MIA1G2 32 21 40 48 24 50 34 39 89 80 12 30 25 57 60 M3 1/8 15 1/8 15 60
MIA1G2 40 24 52 62 27 60 43 44 112 100 165 38 30 64 68 M3 1/8 15 1/8 18 75
MIAL1G2 50 29 66 76 32 72 10 56 51 144 125 20 50 38 77 81 M3 1/8 18 1/8 22 80
MIA1G2 54 32 72 94 38 80 12 66 62 162 140 215565 40 94 98 M4 1/8 20 1/8 26 80
MIA1G2 60 34 76 100 42 90 14 74 70 180 155 24 62 46 108 112 M5 1/8 22 1/8 30 90
MIA1G2 80 50 104 124 56 120 16 88 88 224 200 33 76 55 128 136 M6 1/4 30 1/4 36 90
MIA1G2100 58 132 152 60 144 20 116 98 292 250 40 100 68 154 162 M6 1/4 36 1/4 44 100
MIA1G2120 70 170 200 85 180 26 148 140 372 310 49 125 89 216 224 M8 3/8 44 3/8 60 110

(o]]|

_Stroke for C;(r)irpcgigtg consumed Approx
finger (mm) 45 bar (N) fo;t?gﬁgle ) time (s)
codel code?2 | codel code 2 (cm®) open closing
Hub pro Greikraft Olve;t:gauch SchlieRzeit
Typ Finger (mm) | bei 45 bar (N) Doppelhub O
Vers. 1 | Vers. 2 | Vers. 1 | Vers. 2 (cm?) offnen | schlieBen
MIA1G2 20 19 85 @4 M5 6 8 890 1480 8 0.8 0.25 0.3
MIA1G2 25 20 85 @4 M8 8 4 1290 2150 16 1.2 0.25 0.3
MIA1G2 32 20 85 @6.5 M8 10 5 3010 5080 26 1.8 0.30 0.35
MIA1G2 40 25 85 @65 M8 13 6.5 4360 7120 57 2.9 0.35 0.4
MIA1G2 50 27 85 @65 M8 16 8 8470 14280 101 5.4 0.4 0.45
MIA1G2 54 28 85 M8 M12 20 10 10660 17830 146 8.5 0.5 0.55
MIA1G2 60 32 85 M8 M12 25 12,5 12540 20960 237 11.5 0.65 0.75
MIA1 G2 80 48 125 M8 M12 30 15 25820 43140 411 24.5 1.1 1.35
MIA1 G2 100 50 125 M8 M12 36 18 33000 53070 752 445 1.25 1.4
MIA1G2120 65 14 M8 Ml2 50 25 45600 73320 1549 97 1.35 15

The gripping force is the arithmetic sum of the individual forces created at the fingers at 15 mm distance at 45 bar

Die Greifkraft ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkrafte im Abstand 15 in mm
bei 45 bar
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Clamping force blocks, hydraulic, centric clamping MIA1-G2
Kraftspannblock, hydraulisch, zentrisch spannend - MIA1-G2

Allowed load data Maximal zul. Krafte und Momente am Finger

MIAL G2 20

-

MR

il
) MIAL G2 25

i
|

© ‘ © MIAL G2 32

O i O MIAL G2 40

MIAL G2 50
MIA1 G2 54

@ | @ MIA1 G2 60
MIAL1 G2 80

@19@ } —’ - —Jr@{0|—© T -— MIA1 G2 100
MF

) MIAL G2 120
@ | ©

—— ca [ wr [ e [ owr
LMT»L N) | (Nm) | (Nm) | (Nm)
500 35 30 20

1200 90 40 85
2200 100 55 55
6000 105 80 70
10000 110 90 90
12000 125 110 110
15000 160 150 150
20000 300 220 220
30000 500 360 360
45000 700 470 470

Outside mounting brackets code SB

N
PP

|
SIS @--——}v——-@-@-@— T
|

I
I

MIALG2 | MIALG2 | MIALG2 | MIALG2 | MIALG2 | MIALG2 | MIALG2 | MIALG2 | MIAL G2 | MIAL G2
20 25 32 40 50 54 60 80 100 120
46 54 68 92 114 158 178 176 220 348

A

B 2 5 1 4 4 7 9
€ 15 15 20 20 25 25 25
D M8/M12 M8/M12 M8/M12 M8/M12 M12 M12 M12
E 8 8 8 8 8 8 8

F 14 14 14 14 14 14 14
G 16 16 16 16 16 16 16

20 28 40
30 30 30
M18 M18 M18
12 12 12
18 18 18
24 24 24
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Kraftspannblock, hydraulisch, zentrisch spannend - MIA1-G2

Version with serrated fingers - code D
t u z \%

Mit Spitzverzahnung - Version D

Finger upper surface

Verzahnung abgeflacht
+ 0.05
| I -
[TTNTTTRTTqTOATTT 60"
LT
w
MIA1 G2
32 40 50 54 60 80 100 120
r 5 6 7 9 11 11 13 16 18 24
S M4 M5 M6 M8 M10 M10 M12 M12 M16 M20
t 3 4 4 4 5 5 5 6 6 6
u 8 10 12 14 18 18 22 22 26 36
v 35 4 5 6.5 8 8 9 9 12 15
z 8x2 9x2 11x2 14x2 17x2 19x2 21x2 21x3 25x3 31x3
w 23 25 32 40 50 55) 62 80 100 124
X 6 7 7 7 8 8 8 9 9 9
Spring package pressure plate - code P Federnder Andruckstern P
stroke E
C Hub
] -
) 1 — | :l-__
<| m @)3@)-—|—- Srlee | \:::-:—::—:-: ——
. : I
— J/ |Q/_— \ U H
| —u
D F
Upon request passing rod (excluded MIA1 G2 20)
Auf Anfrage: Hubabfrage des Andriicksterns (auBer MIA1-G2-20)
MIAL G2
20 25 32 40 50 54 60 80 100 120
A 38 44 52 62 74 80 90 120 144 180
B 16 22 26 32 42 44 48 60 80 90
C 20 24 26 38 48 60 66 88 116 150
D 58 62 80 98 120 140 154 196 240 310
E 4 4 5 6 6 8 10 10 12
F 5 6 7 8 8 9 12 14 16
R 3 4 4 5 5 6 6 8 10 10
Fe(.j”e]:ll;rs;ft 11-30N 38-45N  50-80N  100-240N 165-410N 210-380N 250-330N 380-510N 420-620N 640-1080N

Note: with spring package pressure plate can be applied through the lower holes only
Anmerkung: Der Greifer mit federnder Andriickstern kann nur Uber den unteren kolben abgefragt werden
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Kraftspannblock, hydraulisch, zentrisch spannend - MIA1-G2

Ordering example Bestellbeispiel

For spring

For internal For passing Outside mounting packaged Serrated
Type bushes indicate rod brackets indicate pressure fingers
B + @ proximity indicate C SB + @ sensor plate indicate P indicate D
» Fur .- .
- Néahrungsschalter Hubabfrage Externe Halterung Far Spitzverzahnte
Tvp 1 oder 2 | Halterung Standard des N&hrungsschalter federnden Grundbacken
B + @ Initiator Audriickstern C SB + @ Initiator Andrtckstern P D
MIAL G2 32 €l B8 © SB8 P D
0-Ring @4x1.5 O-Ring @3x1 -Ring @10x1.5
M5, M3 G1/8"
—— _ | _ 1 .
! Gripper ! Gripper ! Gripper
| Greifer | Greifer | Greifer
! 1.1 ! 0.7 ! 1.1
| y | |
| ‘ | | ‘
| i |
24 @3 29
¢7 QS Ql.}
Adapter plate Adapter plate Adapter plate
Adapterplattenseite Adapterplattenseite Adapterplattenseite

Direct connection without hoser

Malflde fur schlauchlosen Direktanschluss

O-Ring @13x1.5

G1/4"
—!_ Gripper
| Greifer
| |
i 1.1
Y
|
|
|
[
211
716

Adapter plate
Adapterplattenseite
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O-Ring @16x1.5

G3/8_

—!_ Gripper
| Greifer
+ 1.1
| y
' Y

|
|
|
[
@15
@19

Adapter plate
Adapterplattenseite
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Clamping force blocks, pneumatic / hydraulic, centric clamping OPF
Kraftspannblock, hydraulisch, zentrisch spannend - OPF

Technische Eigenschatften: Technical data:

Betriebsdruck:

max 9 bar (6 bar bei OPF 250) in der
pneumatischen version

max 60 bar in der hydraulischen version
Wiederholgenauigkeit: OPF 100 0.02mm;
OPF 160 bis 250 0.03mm uber 100
Schaltspiele

Betriebstemperaturbereich von 5°C bis
60°C; bis 130°C und héher auf Anfrage
Wirkprinzip: Keilhakenprinzip
zwangsgefuhrt tber schrage Ebene
Material : Gehause und Funktionsteile aus
gehéartetem Stahl

Betatigung : pneumatisch (PN) tber
gefilterte Druckluft (10um), trocken oder
geolt; hydraulish (ID) uber gefiltertes Ol
(10um) Viskositat 46 mm?/s bei 40° 1SO VG,
maximal 60°

Schmierinterval bei Einsatz auf
Zerspanungsmachine alle 5000 Schaltspiele
bei Handhabungsprozessen alle 100000
Schaltspiele

Schutzart IP40

Druckluftanschisse: Uber die Seitenflachen-
Grundflachen

M5 Sperrluftanschluss méglich

24 Monate Garantie

Operating pressure: max 0.9 MPa (6
bar for OPF 250) PNEUMATIC version;
max. 6 bar for HYDRAULIC version

- Repeatability accuracy: OPF 100 0.02

mm; OPF 160...250 0.03 mm over 100
cycles

Operating temperature: from 5°C to
60°C; version up to 130° upon request

- Operating principle: wedge and piston

design with mechanically restricted
guidange

Housing material: hardened steel
Material of functional parts: hardened
steel

Actuation : PNEUMATIC version :
compressed air filtered (10 um), dry
or lubricated; HYDRAULIC version
filtered oil (10 pm), viscosity 46 mm?/s
at 40° ISO VG; max 60°C

Maintenance: lubricate every 100,000
cycles for applications with gripping
when handling, every 5000 cycles fot
tool clamping

M5 pressurisation
Connections : base and sides
Rating IP 40

Warranty 24 months
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QMilL
Gripping systems and automation

Clamping force blocks, pneumatic / hydraulic, centric clamping OPF

Kraftspannblock, hydraulisch, zentrisch spannend - OPF

S+ 0.01
opening d closing
offnen U A schlieBen
|~ .
2
A v AN
5 > ] 1
S 4_ _|_ <
. - - _— 1
1% . B
) |
& -
AN : 4
|
% 2 d
[=[o.1[8]
. T o1 5 =]o,021A]
-] . VAL
H7 H7 15 |
N M N =
_—
a 4%
o a ) 2d,
L
=" ! = I o)
‘H L |
deH7 - |
O ] T
i ! K o I i} f f : c\; o
7 [
[ 1
M5 H #ds - u /
M5 lubrication holes ) e of
— ~ openin osin
M5 Schmiernippelanschlisse 6aneln 9 gchsl:'e%en
stroke Direct connection without hoser
Hub 0 MaBe fiir schlauchlosen Direktanschluss
[ Bushes for proximity @AA
! Bohrung fir N&herungsschalter @AA 0-Ring @6x1.5
—l M3 o
| —T— Gripper
|' ‘ Greifer
I I Y I ||
I !
L |44l | [oeotioe | -
w Y
/ |
step G \
Gewinde ‘
d i
@4
H L H @9
<>
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Adapter plate
Adapterplattenseite
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Clamping force blocks, pneumatic / hydraulic, centric clamping OPF
Kraftspannblock, hydraulisch, zentrisch spannend - OPF

OPFlOO 102 52 68 25 25 7x4 52 6 415 92 66 405 60

OPF 160 162 82 88
OPF 200 200 100 91
OPF 250 254 128 100
OPF 250/2 254 128 110

Type ngke for j%vzvs
K di|d2[d3|d4|ds d7 f | h m -
Typ Hub pro Finger (mm)
Cl C2

3 10x5 69 24 94 8 53 148 108 51 102 44 1/8 51 42 16 15
35 10x7 88 24 92 8 545 186 130 52 124 45 1/8 62 55 16 14
4 12x7 112 30 116 10 61 232 156 58 154 51 1/8 77 66 18 16

3
3
3
3 4 12x6 109 36 116 10 66 232 156 63 154 54 1/8 77 66 18 16

OPF 100 8 M6 8 8 36 82 65 135 22 M5 5 6 85 33 19 455 56 6 2.3
OPF 160 10 M8 11 10 62 128 85 17 34 M8 9 8 11 41 30 58 90 8 &l
OPF 200 11 M8 11 10 74 160 85 19 40 M8 9 8 13 42 38 60 110 9 SI5
OPF 250 12 M10 14 16 92 202 11 19 48 M8 9 10 13 47 45 66.5 140 10 &89
OPF250/2 12 M10 14 16 92 202 11 19 48 M8 9 10 13 52 45 725 140 15 /

Pneumatic Pneumatisch

Gripping force Approx. time Air consomed Recomanded weight |Gripper| Max
Type at 6 bar (N) ©) for double of part for transport (kg) [ weight| finger
code 1 code 2 opening closing stroke (cm?3) code 1 code 2 (kg) |lenght

Spannkraft SchlieRzeit Luftverbrauch Max. empfohlenes Masse | Max.
Y] bei 6 bar (N) ©) pro Doppelhub Werkstiickgewicht (kg) (kg) Finger-
Vers. 1 Vers. 2 offnen  schlieBen (cm?) Vers. 1 Vers. 2 lange
OPF 100 6100* 13000* 0.2 0.2 120 19 (28) 44 (66) 3 75160
OPF 160 15000*  34000* 0.4 0.4 405 45 (67) 105 (160) 8.9 70/50
OPF 200 19000*  46000* 0.85 0.85 700 65 (97) 160 (240) 15.6  80/70
OPF 250 19000 51000 1.2 12 1300 95 255 27  140/120
OPF 250/2 16000 / 1.3 1.3 1560 80 / 30 150

Transportable weight calculated with p=0.1and fs=2. With form-fit gripping the mass may be greater.
The gripping force is the arithmetic sum of the individual forces created at the fingers at “I” mm distance at 6 bar

Empfehlung fir max. Werkstiickgewicht gerechnet mit u=0.1 fs =2 . Bei Fomschluss sind groRere Massen maglich.
Die Greifkraft ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkréafte im Abstand “I”” in mm bei 6 bar

* Gripping at 9 bar Spannkraft bei 9 bar

Hydraulic Hydraulisch

Gripping force Approx. time Oil consomed Recomanded weight |Gripper| Max
Type a 60 bar (N) ©) for double of part for transport (kg) | weight| finger
code 1 code 2 | opening closing stroke (cm?3) (kg) |lenght

Spannkraft Schliel3zeit Olverbrauch Ma pfohlenes VS
Y] beli 60 bar (N) ©) pro Doppelhub Werkstiickgewicht (kg) (kg) Flnger
Vers. 1 Vers. 2 offnen  schlieRen (cm?®) Vers. 1 Vers. 2 lange

OPF 100 6000 13000 0.8 0.8 20 28 65 60
OPF 160 15000 34000 1.3 13 60 65 170 8.9 55
OPF 200 20000 47000 1.8 1.8 115 100 235 15.6 70
OPF 250 31000 52000 21 2.1 135 150 260 27 120
OPF 250/2 44000 / 2.3 2.3 150 220 / 30 130

Transportable weight calculated with p=0.1and fs = 2. With form-fit gripping the mass may be greater.
The gripping force is the arithmetic sum of the individual forces created at the fingers at “I”” mm distance at 60 bar

Empfehlung fiir max. Werkstiickgewicht gerechnet mit u=0.1 fs =2 . Bei Fomschluss sind groRere Massen moglich.
Die Greifkraft ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkrafte im Abstand “I”’ in mm bei 60 bar
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Clamping force blocks, pneumatic / hydraulic, centric clamping OPF
Kraftspannblock, hydraulisch, zentrisch spannend - OPF

Version with serrated fingers — code D
Mit Spitzverzahnung - Version D

m;‘f

¢

1.5 £ 0.05

|r|||||rll!||||1||r|| ||1||r||n!!1|n||1| Finger upper surface
N i O i i Verzahnung abgeflacht

WALTACAE - QORI A

bl Ll I Rl

Allowed load data Maximal zul. Krafte und Momente am Finger
MT_’| 'CA
el f..

CA MR MF MT
(N) (Nm) (Nm) (Nm)

OPF 100 2500

- OPF160 18000 100 250 200
|I fMF OPF 200 22000 120 250 240
OPF250 24500 140 250 270

Ordering example Bestellbeispiel

Ay For pneumatic version _
Code indicate indicate PN Brgi?rrﬁci)tr Serrated fingers
Type stroke for hydraulic version P Yy indicate code D
CloC2 indicate ID indicate code S

Vi pneumatische Ausfiuhrung Mit

ersion Kennung PN,

C1oder C2 |hydraulische Ausfiihrung Hubabfrage Spltzverzahnung
Kennung ID Ausfuhrung S Ausfuhrung D

OPF 160 PN
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Clamping force blocks, pneumatic-hydraulic, centric clamping - SPF
Kraftspannblock, pneumatisch-hydraulisch, zentrisch spannend - SPF

Technische Eigenschatften: Technical data:

- Betriebsdruck: - Operating pressure: max 9 bar
max 9 bar in der pneumatischen version PNEUMATIC version;
max 120 bar in der hydraulischen version max.120 bar for HYDRAULIC version
- Wiederholgenauigkeit: SPF 66 bis 100 - Repeatability accuracy:
0.02mm; OPF 160 bis 250 0.03mm Uber SPF 66...100 0,01 mm;
100 Schaltspiele SPF 160...250 0.03 mm over 100 cycles
- Betriebstemperaturbereich von 5°C bis - Operating temperature: from 5°C to
60°C ; bis 130°C und héher auf Anfrage 60°C; version up to 130° upon request
- Wirkprinzip: Keilhakenprinzip - Operating principle: wedge and piston
zwangsgefuhrt Uber schrdge Ebene design with mechanically restricted
- Material : Gehause und Funktionsteile guidange
aus gehartetem Stahl - Housing material: hardened steel
- Betatigung : pneumatisch (PN) tber - Material of functional parts: hardened
gefilterte Druckluft (10um), trocken oder steel
gedlt; hydraulish (ID) uber gefiltertes Ol . Actuation : PNEUMATIC version :
(10pm) Viskositat 46 mm “Is bei 40° 1SO compressed air filtered (10 um), dry or
VG, maximal 60 lubricated; HYDRAULIC version filtered
- Schmierinterval bei Einsatz auf oil (10 um) viscosity 46 mm?/s at 40° ISO
Zerspanungsmachine alle 5000 VG; max 60°C
Schaltspiele bei Handhabungsprozessen . Maintenance: lubricate every 100,000
alle 100000 Schaltspiele cycles for applications with gripping
- Schutzart IP40 when handling, every 5000 cycles fot
- Druckluftanschiisse: iber die tool clamping

Seitenflachen-Grundflachen
M5 Sperrluftanschluss moglich
24 Monate Garantie

M5 pressurisation
Connections : base and sides
Rating IP 40

Warranty 24 months
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