Hand in hand for tomorrow SCHUNK‘ﬂ®

Hoja de datos del producto
Gripper paralelo LGP



LGP

Gripper paralelo

Facil. Economico. para un bloqueo excéntrico en posicion
desviada

Pinza universal LGP

Gripper paralelo universal de 2 dedos, con guia de ranura en Ty excelente relacidn calidad-precio

Campo de aplicacion

Aplicacién universal en entornos limpios, como por
ejemplo, zonas de ensamblaje

Ventajas y beneficios

Pinzas de la serie con funciones optimizadas para una
madxima rentabilidad de los costes

Estable, con guia deslizante de ranura en T para una
mdxima precision durante la manipulacion

Sensores de ranura SCHUNK adecuados para una deteccion
segura de la posicion

Componentes funcionales templados o anodizados Para
una larga vida qatil

Principio de gancho en cuia para una elevada transmi-
sion de fuerza y un agarre sincronizado

Dimensiones compactas para minimizar los contornos
perturbantes

Sl (] = £ ™

Tamanos Peso Fuerza de agarre Carrera por mordaza Peso de la pieza
Cantidad: 6 0.03..1.6 kg 26 .. 1090 N 2..13mm 0.13 .. 4.2 kg




LGP

Gripper paralelo

Descripcion de funcionamiento

El aire comprimido, empuja el piston redondo hacia arriba
o hacia abajo.

Las superficies activas e inclinadas del gancho en cufia,
generan un movimiento paralelo y sincrono de las garras.

M3

() Garra base (3 Opciones de centraje y montaje
para la adaptacion de los dedos prensores de una pieza para el montaje de la pinza por la base y el lateral
concreta
@ Accionamiento
@ Principio de gancho en cuiia accionamiento con pistdn neumatico
para una elevada transmision de fuerza y agarre
centrado (® Carcasa

ligera gracias a la utilizacion de una aleacién de
aluminio altamente resistente

e —
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LGP

Gripper paralelo

Informacion general sobre la serie

Principio de funcionamiento: Cinematica de gancho en
cuna

Material de la carcasa: Aleacion de aluminio, anodizado
duro

Material de las mordazas base: Acero

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

Garantia: 24 meses

Material suministrado: Elementos de centraje, manual de
montaje y de instrucciones con certificado del fabricante

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

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

Ejemplo de aplicacion

Unidad completa compuesta por un eje
lineal, una unidad giratoria y cuatro
pinzas para el transporte y embalaje de
varias piezas de trabajo cdnicas.

@ Pinza universal LGP
® Unidad de giro universal SRM

© Modulo lineal plano con acciona-
miento de correa dentada Delta

Longitud de las garras: Se mide desde la superficie de
referencia como la distancia P en direccidn al eje principal.
La longitud de garra maxima admisible es valida hasta
que se alcanza la presidon de funcionamiento nominal. Con
mayores presiones la longitud de la garra se debe reducir
de forma proporcional a la presién de funcionamiento
nominal.

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

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

Tiempos de cierre y apertura: son tiempos de movimiento
puros de las mordaza base, sin los dedos de pinza especi-
ficos de la aplicacién. Los tiempos de conmutacién de las

valvulas, los tiempos de llenado de los tubos y los tiempos
de reaccion del PLC no estan incluidos y deben tenerse en

cuenta para el célculo de los tiempos de ciclo.




LGP

Gripper paralelo

SCHUNK le ofrece mas...

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

Unidad de giro universal Mddulo lineal Cartesiano Sistema de cambio manual

Sensor magnético Vélvula de mantenimiento de
programable la presion

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

Opciones e informacion especial

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

Sistema de sensores: La deteccién mediante los sensores MMS 22 o RMS 22 de SCHUNK no es posible. El uso de los sensores
MMS-P recomendados es obligatorio.




LGP 8

Gripper paralelo

Fuerza de agarre en el cierre Cargas max.
Fuerza de agarre
~ LGP 8/ 4 bar — LGP 8-AS J 4 bar
40 ~LGP 8/ 6 bar — LGP 8-AS | 6 bar
—
T \
20 E—— \\
EE——
—
\0\\
10
=
w
L[mm] 5 10 15 20
Punto P: longitud de los dedos
B Mx max.1Nm [l Mz méx. 0.25 Nm
Fuerza de agarre en la apertura [ Mymax.1.3Nm [ Fz max. 120 N
Fuerza de agarre ® Llas fuerzas y los momentos indicados son
— LGP 8 /4 bar — LGP 8-IS / &4 bar | P li
— LGP 816 bar — LGP 8-15 | 6 bar valores estaticos que se aplican por garra
50 base y deben darse simultdneamente.
40 T— Adicionalmente podrian producirse cargas en
20 — el momento generado por la fuerza de
—_— agarre.
20 \\b
10
=z
w
Lmm] 5 10 15 20
Punto P: longitud de los dedos
Datos técnicos
Denominacién LGP 8 LGP 8-AS LGP 8-IS
1D 0312900 0312901 0312902
Carrera por mordaza [mm] 2 2 2
Fuerza de cierre/apertura [N] 26136 32/- -1t
Fuerza de resorte min. [N] 6 6
Peso [kg] 0.03 0.04 0.04
Peso recomendado de la pieza [ke] 0.13 0.13 0.13
Volumen del cilindro por carrera doble [cm3] 0.9 0.9 0.9
Presion de trabajo min./nom./max. [bar] 21618 41616.5 4/616.5
Tiempo de cierre/apertura [s] 0.01/0.01 0.01/0.02 0.02/0.01
Tiempo de cierre/apertura, solo con muelle [s] 0.03 0.03
Longitud maxima admisible de los dedos [mm] 20 20 20
Peso max. admisible por dedo [kg] 0.03 0.03 0.03
Clase de proteccion IP 40 40 40
Temperatura ambiente min./max. [°q] 5190 5190 5190
Precisién de repeticion [mm] 0.02 0.02 0.02
Dimensiones X x Y x Z [mm] 24 x13x39 24x13x39 24 x13x39

® Pueden ser necesarios 100 ciclos de agarre hasta que esté disponible la fuerza de agarre total (seglin lo indicado en la tabla de datos).




LGP 8

Gripper paralelo

Vista principal
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El esquema, muestra el modelo basico de la Gripper con las dedos A Conexién principal apertura de @ indice del muelle
cerradas, sin tener en cuenta las dimensiones de las opciones descritas a la pinza @ Ajuste para pasador de
continuacién. B Conexién principal cierre de la centraje
pinza Profundidad de alojamiento en
@ Conexién de la pinza lado opuesto para casquillo de

(2) Conexién del dedo centraje




LGP 8

Gripper paralelo

Placa de sujecion para el sensor
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Aumento de la altura, sélo en Sensor magnético programable
el modelo AS MMS-p

Los detectores magnéticos, deben montarse a la carcasa de la pinza con
ayuda de la placa de sujecion adjunta.

Maxima proyeccion permitida de los dedos

I-max
=
E
N
Y [m m] 80% I-max
[ Margen admisible [ Margen inadmisible

Lmax equivale a la longitud de dedo méaxima permitida (consulte la tabla de
datos técnicos).




LGP 8

Gripper paralelo

Valvula antirretorno SDV-P.

Sensor magnético programable MMS-P

@ Pinza

Las valvulas de mantenimiento de la presion SDV-P, garantizan que la
presion existente en la camara del émbolo, en los mddulos de cambio
rapido, lineales, de giro y pinzas neumaticas, se mantenga temporal-
mente, cuando hay una parada de emergencia.

Valvula antirretorno SDV-P.

Denominacion D Diametro de la manguera recomendado
[mm]

SDV-P 04 0403130 6

SDV-P 04-E 0300120 6

@® Para lograr el tiempo de cierre y de apertura especificado para cada
variante de gripper hay que utilizar el didmetro de manguera reco-
mendado. Las asignaciones directas de cada variante de gripper al SVD-P
correspondiente pueden consultarse en www.schunk.com.

@ Tope del sensor

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

Denominacién D | en combinacion
MMSK-P 22-S-PNP 0301371

MMS-P 22-S-M8-PNP 0301370 [

KA GLNO804-LK-00500-A 0307767 [ ]

KA GLNO804-LK-01000-A 0307768

KA WLNO804~-LK-00500-A 0307765

KA WLNO804-LK-01000-A 0307766

CLI-M8 0301463

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

@® Serequiere un sensor por unidad para monitorizar dos posiciones. Hay
disponibles opcionalmente cables de extensidn y distribuidores de
sensor. En el capitulo Sistema de sensores del catalogo se puede
consultar variantes de producto adicionales del sensor y mas informa-
cién y datos técnicos.




LGP 10

Gripper paralelo

Datos técnicos

Denominacién

1D

Carrera por mordaza

Fuerza de cierre/apertura

Fuerza de resorte min.

Peso

Peso recomendado de la pieza

Volumen del cilindro por carrera doble
Presion de trabajo min./nom./méx.
Tiempo de cierre/apertura

Tiempo de cierre/apertura, solo con muelle
Longitud maxima admisible de los dedos
Peso max. admisible por dedo

Clase de proteccion IP

Temperatura ambiente min./max.
Precision de repeticién

Dimensiones Xx Y x Z

[mm]
[NI
[N]
[kg]
[kg]
[cm3]
[bar]
[s]
[s]
[mm]
[kg]

[°d]
[mm]

[mm]

Fuerza de agarre en el cierre

Cargas max.

Fuerza de agarre
—LGP10 / &4 bar = LGP 10-AS / &4 bar
~LGP10 / 6 bar = LGP 10-AS / 6 bar
100
80 ——
60 I —
— ——
40 _‘\
20
=
w
L[mm] 5 10 15 20 25
Punto P: longitud de los dedos

Fuerza de agarre en la apertura

[ Mx médx.1.5 Nm
[ My méx.2 Nm

[l Mz mdx. 0.5 Nm
|l Fz max. 14ON

Fuerza de agarre

—LGP 10/ & bar
~LGP 10/ 6 bar

= LGP10-IS / & bar
= LGP10-IS / 6 bar

N
P —
60 T D
IR E— —
20
=
w
L[mm] 5 10 15 20 25
Punto P: longitud de los dedos
LGP 10 LGP 10-AS
0312903 0312904
3 3
58/70 4=
16
0.07 0.08
0.29 0.29
1.8 1.8
216/8 141616.5
0.01/0.01 0.01/0.02
0.04
25 25
0.04 0.04
40 40
5/90 5/90
0.02 0.02
32x 16 x 54 32x16 x 54

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

LGP 10-IS
0312905
3

-186

16

0.08

0.29

1.8
41616.5
0.02/0.01
0.04

25

0.04

40

5/90

0.02
32x16 x 54

® Pueden ser necesarios 100 ciclos de agarre hasta que esté disponible la fuerza de agarre total (seglin lo indicado en la tabla de datos).




LGP 10

Gripper paralelo

Vista principal
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El esquema, muestra el modelo basico de la Gripper con las dedos A Conexién principal apertura de @ indice del muelle
cerra.das, sm tener en cuenta las dimensiones de las opciones descritas a la pinza @ Profundidad de alojamiento en
continuacion. B Conexién principal cierre de la lado opuesto para casquillo de
pinza centraje
@ Conexién de la pinza Sensor magnético programable
@ Conexién del dedo MMS-P

Maxima proyeccion permitida de los dedos

Lmax

—
=
=
e
N
Y [m m] 80% I-max
[ Margen admisible [ Margen inadmisible

Lmax equivale a la longitud de dedo méxima permitida (consulte la tabla de
datos técnicos).




LGP 10

Gripper paralelo

Valvula antirretorno SDV-P.

Sensor magnético programable MMS-P

@ Pinza

Las valvulas de mantenimiento de la presion SDV-P, garantizan que la
presion existente en la camara del émbolo, en los mddulos de cambio
rapido, lineales, de giro y pinzas neumaticas, se mantenga temporal-
mente, cuando hay una parada de emergencia.

Valvula antirretorno SDV-P.

Denominacion D Diametro de la manguera recomendado
[mm]

SDV-P 04 0403130 6

SDV-P 04-E 0300120 6

@® Para lograr el tiempo de cierre y de apertura especificado para cada
variante de gripper hay que utilizar el didmetro de manguera reco-
mendado. Las asignaciones directas de cada variante de gripper al SVD-P
correspondiente pueden consultarse en www.schunk.com.

@ Tope del sensor

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

Denominacién D | en combinacion
MMSK-P 22-S-PNP 0301371

MMS-P 22-S-M8-PNP 0301370 [

KA GLNO804-LK-00500-A 0307767 [ ]

KA GLNO804-LK-01000-A 0307768

KA WLN0804~-LK-00500-A 0307765

KA WLNO804-LK-01000-A 0307766

CLI-M8 0301463

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

@® Serequiere un sensor por unidad para monitorizar dos posiciones. Hay
disponibles opcionalmente cables de extensidn y distribuidores de
sensor. En el capitulo Sistema de sensores del catalogo se puede
consultar variantes de producto adicionales del sensor y mas informa-
cién y datos técnicos.




LGP 10

Gripper paralelo




LGP 16

Gripper paralelo

Datos técnicos

Denominacién

1D

Carrera por mordaza

Fuerza de cierre/apertura

Fuerza de resorte min.

Peso

Peso recomendado de la pieza

Volumen del cilindro por carrera doble
Presion de trabajo min./nom./méx.
Tiempo de cierre/apertura

Tiempo de cierre/apertura, solo con muelle
Longitud maxima admisible de los dedos
Peso max. admisible por dedo

Clase de proteccion IP

Temperatura ambiente min./max.
Precision de repeticién

Dimensiones Xx Y x Z

[mm]
[NI
[N]
[kg]
[kg]
[cm3]
[bar]
[s]
[s]
[mm]
[kg]

[°d]
[mm]

[mm]

Fuerza de agarre en el cierre

Cargas max.

Fuerza de agarre

= LGP 16 / 4 bar
—LGP 16 / 6 bar

= LGP 16-AS / &4 bar
= LGP 16-AS / 6 bar

200

150 e

—
\—o‘\\

100

50

=

w

L [mm] 8 16 24 32
Punto P: longitud de los dedos

Fuerza de agarre en la apertura

[ Mx max.2.5 Nm
[ My méx.3 Nm

B Mz max.1Nm
[l Fz max. 200N

Fuerza de agarre

= LGP 16 / &4 bar
—LGP 16 / 6 bar

= LGP 16-IS / & bar
= LGP16-1S / 6 bar

200
150 ::
e
100
50
=
w
Lmm] 8 16 24 32
Punto P: longitud de los dedos
LGP 16 LGP 16-AS
0312906 0312907
5 5
120/138 140/~
20
0.15 0.16
0.6 0.6
7 7
216/8 141616.5
0.02/0.02 0.02/0.03
0.05
32 32
0.06 0.06
40 40
5/90 5/90
0.02 0.02
46 x 20 X 66 46 x 20 x 66

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

LGP 16-IS
0312908
5

-1158

20

0.16

0.6

7

41616.5
0.03/0.02
0.05

32

0.06

40

5/90

0.02

46 x 20 x 66

® Pueden ser necesarios 100 ciclos de agarre hasta que esté disponible la fuerza de agarre total (seglin lo indicado en la tabla de datos).




LGP 16

Gripper paralelo

Vista principal
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El esquema, muestra el modelo basico de la Gripper con las dedos A Conexién principal apertura de @ indice del muelle
cerradas, sin tener en cuenta las dimensiones de las opciones descritas a la pinza @ Profundidad de alojamiento en
continuacién. B Conexién principal cierre de la lado opuesto para casquillo de
pinza centraje
@ Conexién de la pinza Sensor magnético programable
@ Conexién del dedo MMS-P

Maxima proyeccion permitida de los dedos

Lmax

—
=
=
e
N
Y [m m] 80% I-max
[ Margen admisible [ Margen inadmisible

Lmax equivale a la longitud de dedo méxima permitida (consulte la tabla de
datos técnicos).




LGP 16

Gripper paralelo

Valvula antirretorno SDV-P.

Sensor magnético programable MMS-P

@ Pinza

Las valvulas de mantenimiento de la presion SDV-P, garantizan que la
presion existente en la camara del émbolo, en los mddulos de cambio
rapido, lineales, de giro y pinzas neumaticas, se mantenga temporal-
mente, cuando hay una parada de emergencia.

Valvula antirretorno SDV-P.

Denominacion D Diametro de la manguera recomendado
[mm]

SDV-P 04 0403130 6

SDV-P 04-E 0300120 6

@® Para lograr el tiempo de cierre y de apertura especificado para cada
variante de gripper hay que utilizar el didmetro de manguera reco-
mendado. Las asignaciones directas de cada variante de gripper al SVD-P
correspondiente pueden consultarse en www.schunk.com.

@ Tope del sensor

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

Denominacién D | en combinacion
MMSK-P 22-S-PNP 0301371

MMS-P 22-S-M8-PNP 0301370 [

KA GLNO804-LK-00500-A 0307767 [ ]

KA GLNO804-LK-01000-A 0307768

KA WLN0804~-LK-00500-A 0307765

KA WLNO804-LK-01000-A 0307766

CLI-M8 0301463

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

@® Serequiere un sensor por unidad para monitorizar dos posiciones. Hay
disponibles opcionalmente cables de extensidn y distribuidores de
sensor. En el capitulo Sistema de sensores del catalogo se puede
consultar variantes de producto adicionales del sensor y mas informa-
cién y datos técnicos.




LGP 16

Gripper paralelo




LGP 20

Gripper paralelo

Datos técnicos

Denominacién

1D

Carrera por mordaza

Fuerza de cierre/apertura

Fuerza de resorte min.

Peso

Peso recomendado de la pieza

Volumen del cilindro por carrera doble
Presion de trabajo min./nom./méx.
Tiempo de cierre/apertura

Tiempo de cierre/apertura, solo con muelle
Longitud maxima admisible de los dedos
Peso max. admisible por dedo

Clase de proteccion IP

Temperatura ambiente min./max.
Precision de repeticién

Dimensiones Xx Y x Z

[mm]
[NI
[N]
[kg]
[kg]
[cm3]
[bar]
[s]
[s]
[mm]
[kg]

[°d]
[mm]

[mm]

Fuerza de agarre en el cierre

Cargas max.

Fuerza de agarre

= LGP 20 / & bar
~ LGP 20/ 6 bar

= LGP 20-AS / 4 bar
= LGP 20-AS / 6 bar

400

300

FIN 8

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

Fuerza de agarre en la apertura

[ Mx méx.5 Nm
[ My méx. 5.5 Nm

[l Mz médx. 2.5 Nm
[l Fz max. 250N

Fuerza de agarre

= LGP 20 / & bar
~LGP 20 / 6 bar

= LGP 20-IS / 4 bar
— LGP 20-IS / 6 bar

400
300 \:\\
T ——
200 R e s s et
100
=
L[mm] 10 20 30 40
Punto P: longitud de los dedos
LGP 20 LGP 20-AS
0312909 0312910
6 6
2401280 280/-
40
0.24 0.25
1.2 1.2
13 13
216/8 141616.5
0.03/0.03 0.02/0.04
0.08
40 40
0.09 0.09
40 40
5/90 5/90
0.02 0.02
50 x 24 x 77.5 50X 24 x 77.5

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

LGP 20-IS
0312911
6

-1320

40

0.25

1.2

13
41616.5
0.04/0.02
0.08

40

0.09

40

5/90

0.02

50 x 24 x 77.5

® Pueden ser necesarios 100 ciclos de agarre hasta que esté disponible la fuerza de agarre total (seglin lo indicado en la tabla de datos).




LGP 20

Gripper paralelo

Vista principal
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El esquema, muestra el modelo basico de la Gripper con las dedos A Conexidn principal apertura de @ indice del muelle
cerradas, sin tener en cuenta las dimensiones de las opciones descritas a la pinza @ Profundidad de alojamiento en
continuacion. B Conexidn principal cierre de la lado opuesto para casquillo de
pinza centraje
@ Conexién de la pinza Sensor magnético programable
@ Conexion del dedo MMS-p

Maxima proyeccion permitida de los dedos

Lmax

—
=
=
e
N
Y [m m] 80% I-max
[ Margen admisible [ Margen inadmisible

Lmax equivale a la longitud de dedo méxima permitida (consulte la tabla de
datos técnicos).
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Gripper paralelo

Valvula antirretorno SDV-P.

Sensor magnético programable MMS-P

@ Pinza

Las valvulas de mantenimiento de la presion SDV-P, garantizan que la
presion existente en la camara del émbolo, en los mddulos de cambio
rapido, lineales, de giro y pinzas neumaticas, se mantenga temporal-
mente, cuando hay una parada de emergencia.

Valvula antirretorno SDV-P.

Denominacion D Diametro de la manguera recomendado
[mm]

SDV-P 04 0403130 6

SDV-P 04-E 0300120 6

@® Para lograr el tiempo de cierre y de apertura especificado para cada
variante de gripper hay que utilizar el didmetro de manguera reco-
mendado. Las asignaciones directas de cada variante de gripper al SVD-P
correspondiente pueden consultarse en www.schunk.com.

@ Tope del sensor

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

Denominacién D | en combinacion
MMSK-P 22-S-PNP 0301371

MMS-P 22-S-M8-PNP 0301370 [

KA GLNO804-LK-00500-A 0307767 [ ]

KA GLNO804-LK-01000-A 0307768

KA WLN0804~-LK-00500-A 0307765

KA WLNO804-LK-01000-A 0307766

CLI-M8 0301463

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

@® Serequiere un sensor por unidad para monitorizar dos posiciones. Hay
disponibles opcionalmente cables de extensidn y distribuidores de
sensor. En el capitulo Sistema de sensores del catalogo se puede
consultar variantes de producto adicionales del sensor y mas informa-
cién y datos técnicos.
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Gripper paralelo
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Gripper paralelo

Datos técnicos

Denominacién

1D

Carrera por mordaza

Fuerza de cierre/apertura

Fuerza de resorte min.

Peso

Peso recomendado de la pieza

Volumen del cilindro por carrera doble
Presion de trabajo min./nom./méx.
Tiempo de cierre/apertura

Tiempo de cierre/apertura, solo con muelle
Longitud maxima admisible de los dedos
Peso max. admisible por dedo

Clase de proteccion IP

Temperatura ambiente min./max.
Precision de repeticién

Dimensiones Xx Y x Z

[mm]
[NI
[N]
[kg]
[kg]
[cm3]
[bar]
[s]
[s]
[mm]
[kg]

[°d]
[mm]

[mm]

Fuerza de agarre en el cierre

Cargas max.

Fuerza de agarre
~ LGP 25/ & bar — LGP 25-AS / 4 bar
~ LGP 25/ 6 bar ~ LGP 25-AS / 6 bar
600
[ —
400 —
T —
T —
————— \\
200 —————
=S
'
L[mm] 10 20 30 40 50
Punto P: longitud de los dedos

Fuerza de agarre en la apertura

[ Mx mdx.9 Nm
[ My méx. 9 Nm

[l Mz madx. 6 Nm
[l Fz max. 450N

Fuerza de agarre

= LGP 25/ &4 bar
—LGP 25/ 6 bar

= LGP 25-IS / 4 bar
= LGP 25-1S / 6 bar

600 —
\\0\\\
400 \\'\ =
\*.\\
200 S ——
z
w
L[mm] 10 20 30 40 50
Punto P: longitud de los dedos
LGP 25 LGP 25-AS
0312912 0312913
8 8
380/438 460/-
80
0.46 0.48
1.9 1.9
27 27
216/8 141616.5
0.05/0.05 0.04/0.07
0.12
50 50
0.12 0.12
40 40
5/90 5/90
0.02 0.02
64x30x 95 64 x 30 x 95

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

LGP 25-1S
0312914
8

-/518

80

0.48

1.9

27
41616.5
0.07/0.04
0.12

50

0.12

40

5/90

0.02

64 x30x95

® Pueden ser necesarios 100 ciclos de agarre hasta que esté disponible la fuerza de agarre total (seglin lo indicado en la tabla de datos).
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Gripper paralelo

Vista principal
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El esquema, muestra el modelo basico de la Gripper con las dedos A Conexién principal apertura de @ indice del muelle
cerra.das, sm tener en cuenta las dimensiones de las opciones descritas a la pinza @ Profundidad de alojamiento en
continuacion. B Conexién principal cierre de la lado opuesto para casquillo de
pinza centraje
@ Conexién de la pinza Sensor magnético programable
@ Conexién del dedo MMS-P

Maxima proyeccion permitida de los dedos

Lmax

—
=
=
e
N
Y [m m] 80% I-max
[ Margen admisible [ Margen inadmisible

Lmax equivale a la longitud de dedo méxima permitida (consulte la tabla de
datos técnicos).




LGP 25

Gripper paralelo

Valvula antirretorno SDV-P.

Sensor magnético programable MMS-P

@ Pinza

Las valvulas de mantenimiento de la presion SDV-P, garantizan que la
presion existente en la camara del émbolo, en los mddulos de cambio
rapido, lineales, de giro y pinzas neumaticas, se mantenga temporal-
mente, cuando hay una parada de emergencia.

Valvula antirretorno SDV-P.

Denominacion D Diametro de la manguera recomendado
[mm]

SDV-P 04 0403130 6

SDV-P 04-E 0300120 6

@® Para lograr el tiempo de cierre y de apertura especificado para cada
variante de gripper hay que utilizar el didmetro de manguera reco-
mendado. Las asignaciones directas de cada variante de gripper al SVD-P
correspondiente pueden consultarse en www.schunk.com.

@ Tope del sensor

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

Denominacién D | en combinacion
MMSK-P 22-S-PNP 0301371

MMS-P 22-S-M8-PNP 0301370 [

KA GLNO804-LK-00500-A 0307767 [ ]

KA GLNO804-LK-01000-A 0307768

KA WLN0804~-LK-00500-A 0307765

KA WLNO804-LK-01000-A 0307766

CLI-M8 0301463

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

@® Serequiere un sensor por unidad para monitorizar dos posiciones. Hay
disponibles opcionalmente cables de extensidn y distribuidores de
sensor. En el capitulo Sistema de sensores del catalogo se puede
consultar variantes de producto adicionales del sensor y mas informa-
cién y datos técnicos.
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Gripper paralelo
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Gripper paralelo

Datos técnicos

Denominacion

1D

Carrera por mordaza

Fuerza de cierre/apertura

Fuerza de resorte min.

Peso

Peso recomendado de la pieza

Volumen del cilindro por carrera doble
Presion de trabajo min./nom./méx.
Tiempo de cierre/apertura

Tiempo de cierre/apertura, solo con muelle
Longitud maxima admisible de los dedos
Peso max. admisible por dedo

Clase de proteccion IP

Temperatura ambiente min./max.
Precision de repeticién

Dimensiones Xx Y x Z

[mm]
[NI
[N]
[kg]
[kg]
[cm3]
[bar]
[s]
[s]
[mm]
[kg]

[°d]
[mm]

[mm]

Fuerza de agarre en el cierre

Cargas max.

Fuerza de agarre
= LGP 40 / &4 bar
~LGP 40 / 6 bar

= LGP 40-AS / 4 bar

= LGP 40-AS / 6 bar
1600

1200

800

1

FIN] 8

Lmm] 16 32 48 6l
Punto P: longitud de los dedos

Fuerza de agarre en la apertura

I Mx médx.18 Nm
[ My méx.18 Nm

B Mz mdx. 13 Nm
[l Fz max. 800N

Fuerza de agarre
= LGP 40 / &4 bar
~ LGP 40} 6 bar

= LGP 40-IS / & bar
= LGP 40-1S / 6 bar

1600
1200
\—s\\\
800 g ——
400 T TTT——
=
L[mm] 16 32 48 64
Punto P: longitud de los dedos
LGP 40 LGP 40-AS
0312915 0312916
13 13
840/928 1090/~
250
1.5 1.6
4.2 4.2
89 89
216/8 141616.5
0.1/0.1 0.08/0.12
0.20
64 64
0.3 0.3
40 40
5/90 5/90
0.02 0.02

100 x 48 x 128.5 100 x 48 x 128.5

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

LGP 40-IS
0312917
13
-11178
250

1.6

4.2

89
41616.5
0.12/0.08
0.20

64

0.3

40

5/90

0.02

100 x 48 x 128.5

® Pueden ser necesarios 100 ciclos de agarre hasta que esté disponible la fuerza de agarre total (seglin lo indicado en la tabla de datos).
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Gripper paralelo

Vista principal
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El esquema, muestra el modelo basico de la Gripper con las dedos A Conexién principal apertura de @ indice del muelle
cerradas, sin tener en cuenta las dimensiones de las opciones descritas a la pinza @ Profundidad de alojamiento en
continuacion. B Conexidn principal cierre de la lado opuesto para casquillo de
pinza centraje
@ Conexién de la pinza Sensor magnético programable
@ Conexién del dedo MMS-P

Maxima proyeccion permitida de los dedos

Lmax

—
=
=
e
N
Y [m m] 80% I-max
[ Margen admisible [ Margen inadmisible

Lmax equivale a la longitud de dedo méxima permitida (consulte la tabla de
datos técnicos).




LGP 40

Gripper paralelo

Valvula antirretorno SDV-P.

Sensor magnético programable MMS-P

@ Pinza

Las valvulas de mantenimiento de la presion SDV-P, garantizan que la
presion existente en la camara del émbolo, en los mddulos de cambio
rapido, lineales, de giro y pinzas neumaticas, se mantenga temporal-
mente, cuando hay una parada de emergencia.

Valvula antirretorno SDV-P.

Denominacion D Diametro de la manguera recomendado
[mm]

SDV-P 04 0403130 6

SDV-P 07 0403131 8

SDV-P 04-E 0300120 6

SDV-P 07-E 0300121 8

@® Para lograr el tiempo de cierre y de apertura especificado para cada
variante de gripper hay que utilizar el didmetro de manguera reco-
mendado. Las asignaciones directas de cada variante de gripper al SVD-P
correspondiente pueden consultarse en www.schunk.com.

@ Tope del sensor

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

Denominacién D | en combinacion
MMSK-P 22-S-PNP 0301371

MMS-P 22-S-M8-PNP 0301370 [

KA GLNO804-LK-00500-A 0307767 [ ]

KA GLNO804-LK-01000-A 0307768

KA WLN0804~-LK-00500-A 0307765

KA WLNO804-LK-01000-A 0307766

CLI-M8 0301463

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

@® Serequiere un sensor por unidad para monitorizar dos posiciones. Hay
disponibles opcionalmente cables de extensidn y distribuidores de
sensor. En el capitulo Sistema de sensores del catalogo se puede
consultar variantes de producto adicionales del sensor y mas informa-
cién y datos técnicos.
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Gripper paralelo




SCHUNK f&7°

SCHUNK SE & Co. KG
Spanntechnik
Greiftechnik
Automatisierungstechnik

Bahnhofstr. 106 - 134
D-74348 Lauffen/Neckar
Tel. +49-7133-103-0
Fax +49-7133-103-2399
info@de.schunk.com

schunk.com

Folgen Sie uns | Follow us

OYyo@{Mm

2025-06-10 © 2025 SCHUNK SE & Co. KG



