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10.0.0.1

F
(N)

Mx
(Nm)

My
(Nm)

Mz
(Nm)

GW-10 0.900.001.357 40 0,4 0,5 0,5
GW-16 0.900.001.358 60 1,2 0,9 0,9
GW-20 0.900.001.359 100 1,5 2,2 2,2
GW-25 0.900.001.360 100 2,2 2,2 2,2

A B C D E F G H I J K L M N O P Q R Ø 
AA

Ø 
BB

Ø 
CC H9

Ø 
DD

Ø 
EE

Ø 
GG

GW-10 23 16,4 38,6 53 10 16 10,4 11,4 27 36 17,2 5,7 3 6,4 4 19 12 18 M3x6 M3x5 11x1,5 M3x6 M2,5 M3
GW-16 30,6 23,6 44,6 63 16 24 13 16 30 41 22,6 7 4 8 7 18,5 15 22 M4x8 M4x8 17x1,5 M4x6 M3 M5
GW-20 42 27,6 55,2 79 20 30 15 18,6 35 51 28 9 5,2 10 8 22,5 18 32 M5x10 M5x10 21x1,5 M5x8 M4 M5
GW-25 52 33,6 60,4 93 25 36 20 22 36,5 56 37,5 12 8 12 10 23,5 22 40 M6x12 M6x12 26x1,5 M6x10 M5 M5
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Elementos de 
manipulación 

Pinzas angulares GW

Pinza angular neumática autocentrante de 
doble efecto 
Aire comprimido filtrado con o sin lubricación
2...8 bar (29...116 psi)
2 x 20°
5...60 °C (41...140 °F)
GW-10	 GW-16	 GW-20	 GW-25
22Ncm	 90Ncm	 178Ncm	 356Ncm
16Ncm	 72Ncm	 156Ncm	 320Ncm
5 ms	 5 ms	 20 ms	 20 ms
3 Hz	 3 Hz	 2 Hz	 2 Hz
± 0,04°
Tipos DSL4 y DSL3 a efecto Hall, con cable 
de 2,5m o conector M8 (ver características 
en página 1.3.0.8)

Tipo..................................

Fluido...............................
Presión de trabajo...........
Carrera (± 1°)..................
Temperatura....................
Modelos...........................
Momento total (apertura)....
Momento total (cierre).....
Tiempo de cierre..............
Frecuecia máxima...........
Repetibilidad....................
Sensores.........................

(*) Los datos de momento son a 6 bar

F, Mx, My, Mz son las cargas máximas admisibles en condiciones 
estáticas, es decir con los dedos detenidos.

Es preciso regular la velocidad de apertura o cierre mediante reguladores 
de caudal.  Recomendamos que las fijaciones en los dedos sean lo más 
cortas y livianas posibles.



10.0.0.2

F
(N)

Mx
(Nm)

My
(Nm)

Mz
(Nm)

GX-10 0.900.001.361 35 0,5 0,5 0,5
GX-16 0.900.001.362 60 2 1 2
GX-20 0.900.001.363 100 4 2 4
GX-25 0.900.001.364 140 7 4 7

A B C D E F G H J K L M N O P Q R T U V X Ø AA Ø
CC 
H9

Ø 
DD

Ø 
FF

Ø 
GG

Ø 
HH

Ø
JJ 
H9

GX-10 30 15 58 47,5 35 18 24 24 30 9 7 23 3 22 23,5 6 3 9 4 6 13 M3x6 11x1,5 3,4 M3x4 M5 M3 3x3
GX-16 38 20 69 55,5 41 20 30 30 33 12 7 25 8 28 28,5 7 4 15 4 8 18 M4x8 17x1,5 4,5 M4x5 M5 M3 3x3
GX-20 48 26 86 69 51 25 36 38 42 14 8 32 12 36 37 9 5 19 5 10 20 M5x10 21x1,5 5,5 M5x8 M5 M4 4x4
GX-25 58 30 107 86 60 30 42 46 50 16 8 42 14 45 45 12 6 23 5 12 24 M6x12 26x1,5 6,6 M6x10 M5 M5 4x4

Elementos de 
manipulación 

Pinzas radiales GX

Pinza radial neumática autocentrante de 
doble efecto
Aire comprimido filtrado con o sin lubricación
2,5...8 bar (36...116 psi)
M5x0,8
2 x 92°
5...60 °C (41...140 °F)
GX-10	 GX-16	 GX-20	 GX-25
74Ncm	 248Ncm	 520Ncm	 1032Ncm
56Ncm	 212Ncm	 456Ncm	 926Ncm
100ms	 100ms	 100ms	 200ms
2 Hz
± 0,06°
Tipos SS y SN a efecto Hall, con cable de 
2,5m o conector M8 (consultar)

Tipo..................................

Fluido...............................
Presión de trabajo...........
Conexión de aire.............
Carrera (± 1°)..................
Temperatura....................
Modelos...........................
Momento total (apertura)....
Momento total (cierre).....
Tiempo de cierre..............
Frecuecia máxima...........
Repetibilidad....................
Sensores.........................

(*) Los datos de momento son a 6 bar

F, Mx, My, Mz son las cargas máximas admisibles en condiciones 
estáticas, es decir con los dedos detenidos.

Es preciso regular la velocidad de apertura o cierre mediante reguladores 
de caudal.  Recomendamos que las fijaciones sean lo más cortas y 
livianas posibles.



10.0.0.3

GS-10 0.900.001.365
GS-16 0.900.001.366
GS-20 0.900.001.367
GS-25 0.900.001.368

J K L LN M N O P Q R S SE
±0,02 T U V W X Y Ø

AA
Ø

BB
Ø CC 

H9 Ø II 
Ø 

DD 
H9

Ø 
EE Ø FF

GS-10 57 12,5 2,1 18,7 4 2,3 34,5 43,8 9 19 44,5 5,2 5,7 3 5 16 11 5,2 M3x6 M3x5,5 11x2 M3x6 2x3 M3 M2,5
GS-16 67,3 16,3 3,5 24,7 5 3,4 42,5 50 7,5 19 51 6,5 7 4 8 24 13 6,5 M4x4,5 M4x8 17x2 M4x8 3x3 M5 M3
GS-20 84,8 21,5 3,6 32 8 5,2 51,8 62,3 10 23 63,3 7,5 9 5 10 30 15 7,5 M5x8 M5x10 21x3 M5x10 4x4 M5 M4
GS-25 102,7 26,6 3,6 38,8 10 7,2 63,1 74,6 10,7 23 76,1 10 12 6 12 36 20 10 M6x10 M6x12 26x3,5 M6x12 4x4 M5 M5

A B C D E F G H I

GS-10 29,4 23 18 7,6 12 16,4 11,4 27 23
GS-16 38,6 30,6 22 11 15 23,6 16 30 24,5
GS-20 50,4 42 32 16,8 18 27,6 18,6 35 29
GS-25 64 52 40 21,8 22 33,6 22 36,5 30
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Pinzas paralelas de dos 
dedos GS

Pinza paralela de dos dedos autocentrante 
neumática de doble efecto
Aire comprimido filtrado con o sin lubricación
2,5...8 bar (36...116 psi)
5...60 °C (41...140 °F)
GS-10	 GS-16	 GS-20	 GS-25
4,6mm	 6,8mm	 10,4mm	 14,4mm
36N	 100N	 212N	 282N
28N	 86N	 186N	 254N
10ms	 20ms	 50ms	 70ms
3Hz	 3Hz	 2Hz	 2Hz
± 0,02mm
Tipos DSL4 y DSL3 a efecto Hall, con cable 
de 2,5m o conector M8 (ver características 
en página 1.3.0.8)

Tipo..................................

Fluido...............................
Presión de trabajo...........
Temperatura....................
Modelos...........................
Carrera total....................
Fuerza total (apertura)........
Fuerza total (cierre).........
Tiempo de cierre..............
Frecuecia máxima...........
Repetibilidad....................
Sensores.........................

(*) Los datos de fuerza son a 6 bar

Fx, Fy, Mx, My, Mz son las cargas máximas admisibles en condiciones estáticas y dinámicas.
La tabla muestra la masa m admisible para cada dedo en función del tiempo de apertura o 
cierre (actuar sobre la velocidad mediante reguladores de caudal).

Condiciones estáticas Condiciones dinámicas Masa m

F Mx My Mz F Mx My Mz 0,2s 0,07s 0,05s 0,02s 0,01s
(N) (Nm) (Nm) (Nm) (N) (Ncm) (Ncm) (Ncm) (g) (g) (g) (g) (g)

GS-10 25 0,4 0,4 0,4 0,4 0,4 0,4 0,4 40 25 20 15 10
GS-16 50 1,5 1,5 1,5 0,8 1,5 1,5 1,5 80 45 35 25 -
GS-20 75 5 5 5 1,5 5 5 5 150 75 50 - -
GS-25 125 8 8 8 2,5 8 8 8 250 100 - - -

Elementos de 
manipulación 



10.0.1.4

XT-20 0.900.001.311
XT-26 0.900.001.312

ØA ØB
H8 ØC E F G H I J K M N O P Q R S T V X Y Z

XT-20 M4x0,7x6 3x6 M5x0,8x8 73,5 22,5 26,1 5 38,5 31,5 7,15 12 46 46 12 64,5 10 30 40,4 22,3 16 20 8,35
XT-26 M5x0,8x10 4x8 M6x1x9 77 27,25 33,75 6,5 36,5 30 10,15 15 56 42,8 15 65,5 12 36 50,4 30,3 21 25 11,15

Pinzas de tres dedos XT

Pinza de tres dedos autocentrante neumática 
de doble efecto
Aire comprimido filtrado con o sin lubricación
2...8 bar (29...116 psi)
M5x0,8
5...60 °C (41...140 °F)
XT-20			   XT-26
3 x 3,6 mm		  3 x 6,5 mm
255 N			   330 N
85 N			   110 N
20 ms (a 6 bar y sin carga)
3 Hz (a 6 bar)
0,02mm
Tipos DSL4 y DSL3 a efecto Hall, con cable 
de 2,5m o conector M8 (ver características 
en página 1.3.0.8)

Tipo..................................

Fluido...............................
Presión de trabajo...........
Conexión de aire.............
Temperatura....................
Modelos...........................
Carrera............................
Fuerza total a 6 bar.........
Fuerza por dedo a 6 bar..
Tiempo de cierre..............
Frecuecia máxima...........
Repetibilidad....................
Sensores.........................

Fx, Fy, Mx, My, Mz son las cargas máximas admisibles en 
condiciones estáticas y dinámicas.
La tabla muestra la masa m admisible para cada dedo en 
función del tiempo de apertura o cierre (actuar sobre la 
velocidad mediante reguladores de caudal).

Condiciones estáticas Condiciones dinámicas Masa m

Fx Fy Mx My Mz Fx Fy Mx My Mz 0,1s 0,05s libre
(N) (N) (Nm) (Nm) (Nm) (N) (N) (Ncm) (Ncm) (Ncm) (g) (g) (g)

XT-20 80 60 3,0 2,4 2,0 1 1 3,0 2,4 2,0 80 60 50
XT-26 150 100 7,2 5,5 5,5 2 2 7,2 5,5 5,5 160 100

Elementos de 
manipulación 



10.0.2.1
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Pinzas y unidades varias

Los componentes para manipulación son órganos de toma aptos para 
el manejo automático de cargas, entre las cuales se encuentran pinzas 
neumáticas, unidades de traslación y de giro.
Además de los modelos mencionados en las páginas precedentes, 
existen variados tipos de accesorios y geometrías constructivas para 
adaptarse a todas la aplicaciones.

Pinzas angulares y radiales: los dedos tienen un movimiento circular 
y se abren un determinado ángulo (60° y 180° respectivamente).  Las 
segundas permiten a los dedos apartarse completamente del plano de 
trabajo, evitando así un movimiento adicional de aproximación.

Pinzas paralelas de dos dedos: los dedos se mueven en una línea recta, 
permitiendo tomar piezas de anchos importantes.

Pinzas de tres dedos: los dedos se mueven radialmente desde un 
punto imaginario de convergencia; son autocentrantes respecto a la 
pieza a tomar.

Pinzas integradas con unidad de avance: además de la pinza toma-
pieza, la que puede ser de varios tipos, se incluye una unidad guiada 
de avance neumático.

Mesas rotantes alternativas de dos y tres posiciones: son actuadores 
rotantes alternativos que cubren variados ángulos de operación (entre 
90 y 360°).  El modelo de tres posiciones es el único del mercado con 
esta prestación.

Mesas rotantes con giro indexado: son una variante de las mesas ro-
tantes convencionales, con la particularidad de que ante cada impulso 
de señal de mando se provoca una fracción de giro en el mismo sentido.  
El giro completo puede ser desarrollado cada 45, 60 ó 90°.

Elementos de 
manipulación 



10.0.3.1

Manipulador neumático Serie MICRO-Gimapick

La gama Gimapick es un sistema modular de gran componibilidad que, 
mediante una gran variedad de accesorios e interfases disponibles, 
permite realizar las más complejas estructuras de manipulación.

Las unidades están dotadas de seis canales para la distribución inte-
grada del aire comprimido, y no precisa por lo tanto del uso de tubos 
externos para la alimentación de los extremos de rotación y toma de 
piezas.

La concepción constructiva ha resultado en una solución de dimensio-
nes generales y peso muy reducidos, elevada precisión, gran rigidez 
y “design” innovativo.

Las características de guiado y rigidez le garantizan una alta producti-
vidad en tareas de montaje en líneas automatizadas.  No requiere de 
lubricación ni mantenimientos.

Consulte por mayor información.

Ejemplos de aplicación

Unidades de avance vertical P25
Fuerza: 294-247 N	
Carreras: 50 y 100 mm

Actuadores lineales M25
Fuerza: 294-247 N	
Carreras: 50, 100, 160, 200, 300 y 400 mm

Unidades de traslación D32
Fuerza: 444 N	
Carreras: 50 y 100 mm

Actuadores rotantes R
Ángulo: 180° ± 8°	
Torque: 434 y 2244 Ncm

Pinza de 3 dedos T
Fuerza: 200-180 y 480-440 N
Carrera: 3x5 y 3x9 mm

Pinza paralela de 2 dedos S
Fuerza: 100 N
Carrera: 2x5,3 mm

Interfases varias



10.2.1.1

TAR 160

8 (div.) 0.900.000.292
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Mesas rotantes Serie TAR 160

Sentido de rotación.........
Accionamiento válvula.....
Señal de sincronismo......
Divisiones........................
Diámetro de plato............
Presión de trabajo...........
Torque teórico a 6 bar.....
Consumo de aire ............
Conexión de aire.............
Temperaturas..................
Precisión de la división ...
Planaridad de rotación....
Concentricidad (rotac.)....
Paralelismo base/plato....
Máx. carga en plato.........
Máx. fuerza en plato........

Horario	
Eléctrico	
Eléctrica	
4-8	
160mm standard (máx. 300mm)	
3...6 bar (43...87 psi)	
26 Nm	
0,66 Nl  (por ciclo a 6 bar)	
G 1/8”	  (en el eje central)
-20...50 °C (-4...122 °F) 	
± 0,08mm (± 2´ 30”)(todas las estaciones)(*)
± 0,08mm	
± 0,1mm	
± 0,1mm	
196 N	
1200 N (con mesa posicionada a 6 bar)	

(*)  Es virtualmente 0 (cero) si se usa la mesa rotante como divisor durante el mecanizado del plato.

Son Dispositivos que transforman el movimiento lineal de un cilindro neumático en un movimiento rotativo de pasos, ideal como complemento en 
automatismos industriales.
La mesa rotante TAR 160 es aplicable donde se requiera de un dispositivo compacto y las cargas sean limitadas.  Su gran resistencia, cuidado diseño, 
operación simple, bajo mantenimiento y precisión a lo largo del tiempo hacen de las mesas rotantes TAR 160 ideales para transferencias de rotación en 
dispositivos mecánicos o automatización de montajes.
 
Características constructivas:
	 - Base de fundición de acero.
	 - Eje central templado, rectificado y lubricado por alemites.
	 - Cilindros con fin de carrera amortiguados neumáticamente.



10.2.1.2

TAR 270

4-6-8-12-24 (div.) 0.900.000.294

Mesas rotantes Serie TAR 270

Son dispositivos que transforman el movimiento lineal de un cilindro neumático en un movimiento rotativo de pasos, ideal como complemento en 
automatismos industriales.
La mesa rotante TAR 270 puede manipular grandes cargas.  Su gran resistencia, cuidado diseño, operación simple, bajo mantenimiento y precisión a lo 
largo del tiempo hacen de las mesas rotantes TAR ideales para transferencias de rotación en dispositivos mecánicos o automatización de ensamblajes.
 
Características constructivas:
	 - Base de fundición de acero.
	 - Eje central templado, rectificado y lubricado por alemites.
	 - Cilindros con fin de carrera amortiguados neumáticamente.
	 - En forma especial pueden proveerse con cilindro de accionamiento de doble pistón o con control hidráulico de velocidad.

Sentido de rotación.........
Accionamiento válvula.....
Señal de sincronismo......
Divisiones........................
Diámetro de plato............
Presión de trabajo...........
Torque teórico a 6 bar.....
Consumo de aire ............
Conexión de aire.............
Temperaturas..................
Precisión de división........
Planaridad de rotación....
Concentricidad (rotac.)....
Paralelismo base/plato....
Máx. carga en plato.........
Máx. fuerza en plato........

Horario	
Eléctrico	
Eléctrica	
4-6-8-12-24	
300mm standard (máx. 990mm)	
3...6 bar (43...87 psi)	
57 Nm	
1,8 Nl	 (por ciclo a 6 bar)
G 1/8”	 (en el eje central)
-20...50 °C (-4...122 °F)
± 0,05mm (± 1´) (todas las estaciones)(*)
± 0,08mm	
± 0,05mm	
± 0,05mm	
980 N	
3000 N (con mesa posicionada a 6 bar)

(*)  Es virtualmente 0 (cero) si se usa la mesa rotante como divisor durante el mecanizado del plato.


