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Pinza neumatica G40.1
Pneumatic gripper G40.1

Caracteristicas principales:
- Flancos de aluminio
- Mecanismo de accionamiento de palanca
- Brazos de acero
- 3 dreas de montaje (frontal, posterior y en el cilindro @46 mm)
- Cilindro neumdtico de didmetro: 40 mm
- 4 puertos de alimentacién G1/8 "
- Interruptor de proximidad inductivo (conexidn M12x1)

Main characteristics:
- Aluminum flanks
- Toggle action mechanism

- Steelarms

- 3 mounting areas (fronf, back and on the cylinder @46 mm)

- Pneumatic cylinder bore: 40 mm I

- 4feeding ports G1/8" ‘

- Inductive proximity switch P+F (connection M12x1)
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Ejemplo de pedido.
Ordering example.

Tipo de pinza y D. del cilindro:
Gripper type and cylinder bore:

G40.1
Didmetro del cilindro 40 mm
cylinder bore 40mm

Interruptor de proximidad:
Proximity switch:

X: Sin
without
I: Inductivo
inductive
\4
Angulo de apertura:
Opening angle:
‘15° 30° | 45° | 60° | 75° | 90° | 105°

Angulo de apertura méximo para brazos tipo G1=90°
Max. opening angle for arms type G1 = 90°

v

Tipo de brazo (ver paginas dimensionales):
Type of arm (see dimensional pages):

XX: Sin brazo

XX: without arm

GV: Brazo "V" central, GVD = brazo "V" a la derecha,
GVS = brazo "V" a la izquierda (ver la pdgina 3)
Arm “V" cenfral, GVD = arm "V right,
GVS =arm "“V" left (see page 3)

GO: Brazo "O" central, GOD = brazo "O" a la derecha,

GOS = brazo "O" a la izquierda (ver la pdgina 4)
Arm "O" central, GOD = arm “O" right,
GOS =arm "O" left (see page 4)
G1: Tipo de brazo "G" con 1 pin y sin soporte fijo
(ver pdgina 5)
Arm type “G"” with 1 pin and without
fixed support (see page 5)
G1/1: Tipo de brazo "G" con 1 pin
y con soporte fijo (ver pdgina 5)
arm type "G” with 1 pin and with
fixed support (see page 5)
G2: Tipo de brazo "G" con 2 pines
y sin soporte fijo (vea la pdgina 6)
arm type “G"” with 2 pins and without
fixed support (see page 6)
G2/2: Tipo de brazo "G" con 2 pines
y con soporte fijo (vea la pdgina 6)
arm type "G" with 2 pins and with
fixed support (see page 6)

Tipo de cerraduras (ver la pagina 9):
Type of lockpins (see page 9):

X: Sin pin
without pin

A: Pin con cabeza moleteada hexagonal
pin with Hexagonal knurled head

B: Pin con cabeza redondeada
pin with rounded head

C: Pin con cabeza moleteada oscilante
pin with swinging knurled head

* Indicar solo para brazos de sujeciéon tipo G1y G2
*indicate only for clamping arms type G1 and G2
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Pinza, D. 40, brazo vertical, desplazamiento 15
‘ G40.1-GV... Gripper, D. 40, Vertical arm, Offset 15
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Angulo maximo de apertura= 105°.
Max. opening angle = 105°.

. 23101

Es posible transformar la pinza tipo "GV"

en un tipo GO" uno y viceversa,simplemente
cambiando la posicién de la palanca.

It's possible to transform the gripper type “GV"
into a type "GO" one and vice-versa,

simply changing the lever position.

2l

90 0.1

Tolerancias: barrenos + 0.02, orificios de tornillo £ 0.1
Tolerances: dowel holes £0.02. screw holes +0.1

. .. Sujecion maxima Consumo de
Didmetro Momento de Presiéon de !

I . . esfuerzo de aire (5 bar)
) del cilindro retencion Peso frabajo torsion (5bar) Air
Tipo Cylinder Holding Weight Working Clamping max consumption
Type bore moment pressure PINg : P

torque (5 bar)

(5 bar)

G40.1-GV...
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Pinza, D. 40, brazo horizontal, desplazamiento 15
G40.1-GO Gripper, D. 40, Horizontal arm, Offset 15
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Angulo maximo de apertura = 105°. I—tj—

Max. opening angle = 105°.

51,5

Es posible transformar la pinza tipo "GV"

en un tipo "GQO" uno y viceversa,simplemente (
cambiando la posicidn de la palanca. o L C.

It's possible to transform the gripper type “GV” 0

info a type “GO"” one and vice-versa, simply _1_,_|_._|E:'L
[

changing the lever position.

Tolerancias: barrenos + 0.02, orificios de tornillo £ 0.1
Tolerances: dowel holes +0.02. screw holes +0.1

Sujecién mdxima Consumo de

Didmetro Momento de Presion de esfuerzo de aire (5 bar)
) del cilindro retencion Peso frabajo forsién (sbar) Alr
Tipo Cylinder Holding Weight Working cl . H
Type bore moment pressure amping max. consumption

torque (5 bar) (5 bar)

G40.1-GO...
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Pinza, D. 40, brazo de pinza, 1 + 1 pin, soporte fijo
‘ G40.1-G1... Gripper, D. 40, gripper arm, 1+1 pin, fixed support
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Angulo de apertura maxima = 90°. ’
Standard opening angle = 90°. ) ¢
-.} L @
Y G1 = Sin soporte fijo (@) 0

G1/1 = Con soporte fijo \_Ac.—_'u:fuj?L

1% G1 = without fixed support
G1/1 = with fixed support

Tolerancias: barrenos + 0.02, orificios de tornillo £ 0.1
Tolerances: dowel holes +0.02. screw holes +0.1

Sujecién mdxima Consumo de

Didmetro Momento de Presion de ;
I - . esfuerzo de aire (5 bar)
) del cilindro retencion Peso frabajo torsion (5bar) Air
Tipo Cylinder Holding Weight Working Clamping max consumption
Type bore moment pressure PINg : P

torque (5 bar)

(5 bar)

G40.1-G1...
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Pinza, D. 40, brazo de pinza, 2+2 pines, soporte fijo
‘ G40.1-G2... Gripper, D. 40, gripper arm, 2+2 pins, fixed support
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Angulo de apertura maxima = 105°.
Max. opening angle = 105°.

Y G2 = Sin soporte fijo
G2/2 = Con soporte fijo
1% G2 = without fixed support
G2/2 = with fixed support

P p—— !
Q)
©

Tolerancias: barrenos +0.02, orificios de tornillo £ 0.1
Tolerances: dowel holes +0.02. screw holes 0.1

Sujecién méxima Consumo de

Didmetro Momento Presion de esfuerzo de aire(5 bar)
. del cilindro De retenciéon Peso frabajo forsién (5bar) Air
Tipo Cylinder Holding Weight Working Clampi H
Type bore moment pressure ping Max. consumption

torque (5 bar) (5 bar)

G40.1-G2...
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Diagramas.
Diagrams.

Esfuerzo de torsion de sujecion (Nm).
Clamping torque (Nm).
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Angulo de sujecién (°)
Clamping angle (°)
Esfuerzo maximo de torsion (5 bar): 130 Nm.
Max. clamping forque (5 bar): 130 Nm.
Carga maxima aplicable en el brazo (Kg). Fuerza mdaxima aplicada (N).
Max. load applicable on the arm (Kg). Max. force applied (N).
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Distancia desde el centro de rotacién(mm)
Distance from centre of rotation (mm)

Esfuerzo de torsion mdéximo por peso (5 bar): 1,5Nm.
Max. torque by weight (5 bar): 1,5Nm.

Esfuerzo de torsion mdximo por el bloque-fuera del eje: 1 Nm
Max. torque by block-out of axis: T Nm

Distancia desde el centro de rotacién(mm)
Distance from centre of rotation (mm)
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Diagrama para el interruptor de proximidad inductivo (cod. 05830/B/C).
Diagram for Inductive proximity switch (cod. 05830/B/C).

Datos técnicos (P+F): <U> '
e Tipo de salida: PNP; =01 \
e Voltaje de suministro: 10-30 VDC; L
e Corriente max. de conmutacién: 200 mA;
e Consumo de corriente: <20 mA;

. o |
e Caida de tensidon: <1.8V & <H> \
e Rango de temperatura: -25°/70° C.

Technical data (P+F):

e  Output type: PNP; i &

e Feeding voltage: 10-30 VDC; ife o)1 "m?‘i*%m"

e Max. commutating current: 200 mA; e e

e Power supply: <20 mA; ! <

e Voltage drop:<1,8V; l I l l

e Temperature range: -25° / 70° C. 2 4 3 1
Al A2 +

S01 = senal de apertura
SO1 = opening signal
S02 = senal de cierre
S02 = closing signal

1 = Cable marrdén / brown wire
2 = Cable negro / black wire

3 = Cable azul / blue wire

4 = Cable blanco /white wire

Y = LED amarillo / yellow LED
G = LED verde / green LED
R = LED rojo / red LED

Diagrama neumdtico.
Pneumatic plan.
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Working pressure

Air consumption (5 bar)

Presién de trabajo ’ Consumo de aire (5 bar)
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Repuestos.
Spare parts.

T
1

4 Kit Imagen Descripcion Cédigo
Picture Description Code
Tipo de brazo GV y GO
“ Arm type GV e GO 05848/C
Tipo de brazo GVS y GOD
* Arm type GVS and GOD 06267/SX/C
Conjunto de brazo
Arm assebly Tipo de brazo GVD y GOS
& Arm type GVD and GOS 06267/DX/C
Tipo de brazo G1
% iyl 05849/1/C
Tipo de brazo G2
% Arm type G2 05849/2/C
Soporte fijo para tipo de pinza G1/1
- ; 05900/C
Soporte fijo ‘ Fixed support for gripper type G1/1
Fixed support Soporte fijo para tipo de pinza G2/2 05888/C
Fixed support for gripper type G2/2
W‘ Pin con cabeza moleteada hexagonal
Pin with hexagonal knurled head 3/329/C
Pines de bloqueo Pin con cabeza redondeada
Lockpins # Pin with rounded head 05534/C
. Pin con cabeza oscilante moleteada
Pin with swingingl knurled head 3/080/C
Interruptor de Interruptor de proximidad inductivo P+F
proximidad pror ae proximi . 05830/B/C
N . Inductive proximity switch P+F
Proximity switch
Interruptor de
proximidad Interruptor deproximidad inductivo con cable
G40 para el viejo tipo G40 05830/C
Proximity switch Inductive proximity switch with cable for old
G40 G40 type
Componentes del sello para cilindro
Equipo de §ellos 0 neumdatico G40.1 _ ‘ SCR-CILG40
Seals kit Seal components for pneumatic cylinder
G40.1
n::tzﬁgtri(::o Cilindro neumdatico didmetro 40 mm
Pneumatic Complete pneumatic cylinder 05867/Ang./C
. bore 40 mm
cylinder
Kit dngulo de ny
apertura Kit qngulo gle apertura G40.1 07159/Ang./C
. R Kit opening angle G40.1
Kit opening angle
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Este catdlogo cancela y reemplaza a los anteriores. Nos reservamos el derecho de hacer adiciones o
cambios sin previo aviso. Los productos en el catdlogo son estdndar; cualquier consulta de aplicaciones
especiales es evaluada por el departamento técnico / de ventas. La documentacién completa pertenece
a VEP Automation S.r.l. y sin permiso estd prohibido cualquier tipo de reproduccion.
This catalogue cancels and replaces the previous ones. We reserve the right to make additions or changes
without any notice. The products in the catalogue are standard; any enquiry of special applications is
evaluated by technical/sales department. The complete documentation belongs fo VEP Automation S.r.l.
and without permission any kind of reproduction is forbidden.

VEP Automation Headquarters

VEP Automation S.r.l

Via San Felice, 37

10092 Beinasco — Torino (Italy)
Tel. +39 011 3972572

Email: info@vepautomation.it
Web: www.vepautomation.it

VEP Automation America

VEP Automation S.A. de C.V.

Av. Toluca 373 - 3A Col. Olivar de los
Padres Del. Alvaro Obregén

01780 CDMX — (Ciudad de México)
Tel. +52 55 8582 8025

Email: info@vepautomation.mx
Web: www.vepautomation.mx

VEP Automation Germany

VEP Automation Gmbh
Fritz Liebsch Str. 29

D 26723 Emden (Germany)

Tel. +49 04921 450758

Email: info@vepautomation.de
Web: www.vepautomation.de

VEP Automation China

VEP Automation (Suzhou) Co. Lid

Room 1905, Building No 3,

No 125, Dongwu South Road,
Wuzhong District, Suzhou City (China)
Tel. +86 512 6729 2226

Email: info@vepautomation.cn

Web: www.vepautomation.cn
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