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2-finger parallel grippers, pneumatic - series PLG
2-Finger-Parallelgreifer, pneumatisch - Typ PLG
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Technical data Technische Daten

- Range of operating pressure: 2.5-8 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: finger 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: pneumatic, with filtered
compressed air (10 pm): dry, lubricated
or non-lubricated (DIN ISO 8573-1: 644)

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

- Suitable for internal/external gripping
- Rating IP or IP 54
- Warranty 24 months

- Betriebsdruck: 2.5 bis 8 bar

- Wiederholgenauigkeit: 0.05 mm tber
100 Schaltspiele

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

- Wirkprinzip: direct angetriebene
Grundbacken, Uber Ritzel-Zahnstangen
synchronisiert Material : Gehause
aus hochfester Aluminiumlegierung
harteloxiert, Funktionsteile aus
gehartetem Stahl

- Betatigung: pneumatish, tber gefilterte
Druckluft (10 pm): trocken, gedlt oder
ungeolt (DIN ISO 8573-1: 644)

- Wartungsfrei: bis 1.5 Mio. Schaltspiele
- Far Innen- und AuBengreifen geeignet
- Schutzart IP 30 order IP 54

- 24 Monate Garantie
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2-finger parallel grippers, pneumatic - series PLG

2-Finger-Parallelgreifer, pneumatisch - Typ PLG
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2-finger parallel grippers, pneumatic - series PLG
2-Finger-Parallelgreifer, pneumatisch - Typ PLG

EHOannnnnnaanonannnnonnnn
Typ

PLG 25 M8 315 245 105 57 337
PLG 40 99 48 3% 8 8 14 18" M10 485 18 8 12 314 16 553 50 76 135 795 39 56 12 M8 M5
PLG 60 13% 60 4 10 8 14 18" M10 617 18 20 16 42 22 68 68 98 14 1018 59 110 14 M10 M5

Gripping force |  Recommended|cyiner 2nd) g finger
Type at 6 bar (N) transport (Kg) diameter paeight
Typ . Max. empfohlenes
Greif-Kraft M . Max masse
bei 6 bar (N) Werkstt(.llt(:ggewuht Bohrung pro finger

PLG 25 39 345 460 23 25x10
PLG 40 M8 155 3,9 % 3 98 39 35 48 24 8 3 1050 53 40x14 28
PLG 60 M12 125 49 16 4 10 49 405 5 40 8 4 2400 12 56x18 39

T Stroke for finger Max finger Gripper Moment of inerzia Appo();.) e
ype (mm) lenght weight (kg) (kgem?), opening closing
. Massentrég- SchlieBzeit
Hub pro fmger Max Eigenmasse i
128 54 & 81 15 [/ 8 160 1,7 24 0,35 035
PLG 25
60 168 94 126 371 44 112 108 200 2 43 0,45 045
60 17290 128 175 25 /[ 112 240 36 89 05 05
PLG 40 80 212 130 168 465 54 168 132 290 43 147 0,55 0,55
100 252 170 208 175 25 168 152 340 5 229 0,65 0,65
60 180 100 132 255 35 / 120 300 56 1781 0,9 0,9
PLG 60 100 260 180 212 505 60 220 160 380 103 554,2 13 13
200 460 380 412 255 35 220 260 510 152 817,8 2,2 2,2

Minimum operating pressure 2.5 bar, max 8 bar / Betriebsdruck mindestens 2.5 bar, max 8 bar

Closing and opening times are purely the times that the base jaws are in motion. Valve switching times, hose filling times, and PLC/CNC
reaction times, switching sensor times are not included in the above times and must be taken into consideration when determining
cycle times.

SchlieB- und Offnungszeiten: sind reine Bewegungszeiten der Grundbacken bzw. - finger. Ventilschaltzeiten, Schlauchbefillungszeiten
oder SPS-Reaktionszeiten sind nicht enthalten ind bei der Ermittlung von Zykluszeiten zu bertcksichtigen.

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 finger forces at the fingers at “I” mm distance at 6 bar. Finger weight in kg.

Empfehlung fur max. Werksttickgewicht berechnet mit p = 0.1 and fs = 2. Bei Formschluss sind gréBere Massen méglich. Die Greifkraft
ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkrafte im Abstand “1” mm bei 6 bar. Eingenmasse in Kg.
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2-finger parallel grippers, pneumatic - series PLG
2-Finger-Parallelgreifer, pneumatisch - Typ PLG

Maintenance the gripping force Code MC (closing)
Greifkrafterhaltung Version MC (AuBengreifen)
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The mechanical gripping force maintenance devise ensures a minimum gripping force even in case of pressure drop. This act as closing
force in the MC version. In additional, the gripping force maintenance devise can also be used for increasing the gripping force or for
single-acting gripping

Die mechanische Greifkrafterhaltung stellt auch bei Druckabfall eine Mindestgreifkraft sicher. Diese wirkt bei der MC-Variante als
SchlieBkraft. AuBerdem lasst sich die Greifkrafterhaltung auch als Greifkrafterh6hung oder fur einfach wirkendes Greifen nutzen.

30 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

2-finger parallel grippers, pneumatic - series PLG
2-Finger-Parallelgreifer, pneumatisch - Typ PLG

gripping force Code MC (closing)
Greifkrafterhaltung Version MC (AuBengreifen)

EHoOoInOnninoannannnnnnnnn
Typ

PLG 25 M8 315 10 245 105 57 337
PLG 40 99 48 3% 8 8 14 18" M10 485 18 8 12 314 16 553 50 76 135 795 39 56 12 M8 M5
PLG 60 13% 60 4 10 8 14 18" M10 617 18 20 16 42 22 68 68 98 14 1018 59 110 14 M10 M5

Type
Typ

PLG 25 345
PLG 40 M8 155 39 16 3 98 39 35 48 24 8 3
PLG 60 M12 125 49 16 4 10 49 405 5 40 8 4

Tvpe Stroke for finger Cylinder and rod Gripper Moment of inerzia Appo(); .)Time
ypP (mm) bore diameter ight (kg) (kgem?), - .
opening closing
Massentréag- SchlieBzeit
A pr::’nr inger Bohrung Elge(rll(m)asse heitsmoment (s)
9 (kgcmz) offnen schlieBen

PLG 25 168 94 126 371 12 25x10 0,5 04
PLG 40 40 212 130 168 465 54 168 132 40x14 4,55 242 0,6 045
PLG 60 50 260 180 212 505 60 220 160 56x18 " 592 1 17
Type | TR e ety | ersion HC o (" [Recommended weight o part|  Max finger | Max finger
- Federkraft in (N) GreifKraft bei 6 bar mit Feder (N) Max. empfohlenes Max Max
beim AuBenspannen beim Innengreifen Version MC Werkstiichgewicht Finger- Masse pro
min max min max (CC)] lange finger
PLG 25 140 536 600 2,6 180 2
PLG 40 240 420 1290 1470 6,4 240 28
PLG 60 410 800 2810 3200 14 320 39

Minimum operating pressure 4 bar, max 6.5 bar / Betriebsdruck mindestens 4 bar, max 6.5 bar
Finger weight in kg / Eingenmasse in Kg.

Closing and opening times are purely the times that the base jaws are in motion. Valve switching times, hose filling times, and PLC/CNC
reaction times, switching sensor times are not included in the above times and must be taken into consideration when determining
cycle times.

SchlieB- und Offnungszeiten: sind reine Bewegungszeiten der Grundbacken bzw. - finger. Ventilschaltzeiten, Schlauchbefillungszeiten
oder SPS-Reaktionszeiten sind nicht enthalten ind bei der Ermittlung von Zykluszeiten zu bertcksichtigen.

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 finger forces at the fingers at “I” mm distance at 6 bar. Finger weight in kg.

Empfehlung fur max. Werksttickgewicht berechnet mit p = 0.1 and fs = 2. Bei Formschluss sind gréBere Massen méglich. Die Greifkraft
ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkrafte im Abstand “1” mm bei 6 bar. Eingenmasse in Kg.
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2-finger parallel grippers, pneumatic - series PLG
2-Finger-Parallelgreifer, pneumatisch - Typ PLG

Dust - protection IP 54
Staubdicht - Version IP 54
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The “dust-protection” option increases the degree of protection against penetrating substances. The screw connecting diagram shifts
by the height of the inintermediate jaw. The finger length is still measured from the upper edge of the gripper housing.

Die Option “Staubdicht” erhoht den Schutzgrad gegen eindringende Stoffe. Das Anschraubbild verschiebt sich um die Hohe der
Zwischenbacke. Die Fingerlange ist weiter ab Oberkante des Greifergehauses zu messen.
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2-finger parallel grippers, pneumatic - series PLG
2-Finger-Parallelgreifer, pneumatisch - Typ PLG

Staubdicht - Version IP 54
FHOoonan0nnonannnEnRnOnann0n

PLG 25 M5 M8 315 20 219 565 105 635 38 M6 M5
PLG 40 99 48 36 8 25 8 14 18" M10 485 18 10,5 1232 24 291 50 785 135 8 45 56 12 M8 M5
PLG 60 136 60 46 10 25 8 14 18" M10 617 18 24 16 42 34 35 68 102 14 1103 66 110 14 M10 M5

Gripping force w:ie;:? ongfte;’or Max finger | Max finger
at 6 bar (N) lenght weight
Type transport (Kg)
Typ Greif-Kraft VMVZ:ksetTEI: °:\:;:ﬁ: Max Max masse
bei 6 bar (N) (Kg? finger-lange| pro finger

PLG 25 39 345 40 20 8 34 460
PLG 40 M8 155 10,4 % 3 98 39 35 48 24 8 34 1050 5,3 290 28
PLG 60 M12 125 134 16 4 10 49 405 55 40 8 44 2400 12 380 39

T Stroke for finger Cylinder and rod Gripper Moment of inerzia Appo(x.) e
ype (mm) bore diameter | weight (kg) (kgem?), . = losi
opening closing
Hub pro finger Bohrung Elgenmasse h“:iatsssr:';:\:i?\-t Schli(c:;!zeit
(mm) (ko) (kgem?) 6ffnen | schlieBen
PLG 25 126 435 525 112 25x10 56 0,45 0,45
PLG 40 80 236 130 168 555 66 168 211 40x14 54 185 0,55 0,55
PLG 60 100 274 180 212 54 67 220 256 56x18 12,3 662 13 13

Minimum operating pressure 2.5 bar, max 6 bar / Betriebsdruck mindestens 2.5 bar, max 6 bar
Finger weight in kg. / Eingenmasse in Kg.

Closing and opening times are purely the times that the base jaws are in motion. Valve switching times, hose filling times, and PLC/CNC
reaction times, switching sensor times are not included in the above times and must be taken into consideration when determining
cycle times.

SchlieB- und Offnungszeiten: sind reine Bewegungszeiten der Grundbacken bzw. - finger. Ventilschaltzeiten, Schlauchbefillungszeiten
oder SPS-Reaktionszeiten sind nicht enthalten ind bei der Ermittlung von Zykluszeiten zu bertcksichtigen.

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 finger forces at the fingers at “I” mm distance at 6 bar. Finger weight in kg.

Empfehlung fur max. Werksttickgewicht berechnet mit py = 0.1 and fs = 2. Bei Formschluss sind gréBere Massen méglich. Die Greifkraft
ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkrafte im Abstand “1” mm bei 6 bar. Eingenmasse in Kg.
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2-finger parallel grippers, pneumatic - series PLG
2-Finger-Parallelgreifer, pneumatisch - Typ PLG

Maintenance the gripping force with dust cover code MC
Greifkrafterhaltung Version MC (AuBBengreifen) mit Staubdicht
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The mechanical gripping force maintenance devise ensures a minimum gripping force even in case of pressure drop. This act as closing
force in the MC version. In additional, the gripping force maintenance devise can also be used for increasing the gripping force or for
single-acting gripping

Die mechanische Greifkrafterhaltung stellt auch bei Druckabfall eine Mindestgreifkraft sicher. Diese wirkt bei der MC-Variante als
SchlieBkraft. AuBerdem lasst sich die Greifkrafterhaltung auch als Greifkrafterhéhung oder fur einfach wirkendes Greifen nutzen.
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2-finger parallel grippers, pneumatic - series PLG
2-Finger-Parallelgreifer, pneumatisch - Typ PLG

Maintenance the gripping force with dust cover code MC
Greifkrafterhaltung Version MC (AuBengreifen) mit Staubdicht

B e lo e e o e s vz e
Typ

PLG 25 M5 M8 315 20 219 565 105 635 38 M6 M5
PLG 40 9 4 36 8 25 8 14 18" M10 485 18 105 12 32 24 291 50 785 135 8 45 5 12 M8 M5
PLG 60 136 60 46 10 25 8 14 18" M10 617 18 24 16 42 34 35 68 102 14 1103 66 110 14 M10 M5

Type
Typ

PLG 25 104 345
PLG 40 M8 155 104 16 3 98 39 35 48 24 8 34
PLG 60 M12 125 134 49 405

T Stroke for finger Cylinder and rod Gripper Moment of inerzia Appox s
ype (mm) bore diameter ight (kg) (kgem?), -
opening closmg
Hub pro flnger EoreT Eigenmasse ':\:iatsss':';:;ae% . Schll(i;izeit
(mm) (kg) (kgem?) offnen schlieBen
58 05 04

PLG 25 9 126 435 525 112 25x10
PLG 40 40 236 130 168 555 66 168 211 40x14 5,65 193 0,6 045
PLG 60 50 274 180 212 54 67 220 25 56x18 13 700 1 17

Grlpplng"’vfitt:;cfei):)er:’lye:l;;ttlildsgrlng (N) G"gg:?“ggf?ﬁ;evaetrsei :: :\sng 1S Recommended weight of part for | Max finger | Max finger
T mn ar ai Y transport (Kg) lenght weight
ype

Typ Federkraft in (N) GreifKraft bei 6 bar mit Feder (N) beim Max. empfohlenes Max G
beim AuBenspannen AuBenspannen Version MC Werkstiichgewicht Fnaeinae e inaay
min max min max (Kg) 9 ge| p 9
180 2

PLG 25 76 140 536 600 26
PLG 40 240 420 1290 1470 6,4 240 28
PLG 60 410 800 2810 3200 14 320 39

Minimum operating pressure 4 bar, max 6.5 bar / Betriebsdruck mindestens 4 bar, max 6.5 bar

The “dust-protection” option increases the degree of protection against penetrating substances. The screw connecting diagram shifts
by the height of the inintermediate jaw. The finger length is still measured from the upper edge of the gripper housing

Die Option “Staubdicht” erhoht den Schutzgrad gegen eindringende Stoffe. Das Anschraubbild verschiebt sich um die Hohe der
Zwischenbacke. Die Fingerlange ist weiter ab Oberkante des Greifergehduses zu messen.

Closing and opening times are purely the times that the base jaws are in motion. Valve switching times, hose filling times, and PLC/CNC
reaction times, switching sensor times are not included in the above times and must be taken into consideration when determining
cycle times

SchlieB- und Offnungszeiten: sind reine Bewegungszeiten der Grundbacken bzw. - finger. Ventilschaltzeiten, Schlauchbefillungszeiten
oder SPS-Reaktionszeiten sind nicht enthalten ind bei der Ermittlung von Zykluszeiten zu berticksichtigen

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 finger forces at the fingers at “I” mm distance at 6 bar. Finger weight in kg.

Empfehlung fur max. Werksttickgewicht berechnet mit py = 0.1 and fs = 2. Bei Formschluss sind gréBere Massen moglich. Die Greifkraft
ist die arithmetische Summe der an den Greifbacken auftretenden Einzelkrafte im Abstand “1” mm bei 6 bar. Eingenmasse in Kg.
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2-finger parallel grippers, pneumatic - series PLG
2-Finger-Parallelgreifer, pneumatisch - Typ PLG

Finger load
Fingerbelastung

Tyoe MT
.|¥ 'L max
CA MT Y (1))
' PG 25 %50 % 15 3
PLG 40 1100 105 65 55
PLG 60 1400 110 85 70

The indicated force and moment are static values,
apply per base jaw and may occur simultaneously.
| MR may arise in additional to the moment

— H J—Ef — generated by the gripping force itself.
i M - [ - 4?@ T Die angegebenen Krafte und Momente sind
+—-—= H - — statische Werte, gelten je Grundbacke und dirfen
—_ —_ % —_ — I gleichzeitig auftreten. MR darf zusatzlich zu dem
MF durch die Greifkraft erzeugten Moment auftreten.

Gripping force at 6 bar in N at | mm

Greifkraft (N) in Abhangigkeit der Fingerldnge “1” (mm) bei 6 bar

- closing
- AuBengreiffen
GPL 25

If the max. permitted finger weight is exceeded, 40(21—

it is imperative to throttle the air pressure so that
the jaw movement occurs without any hitting or 350+
bouncing. Service life may be reduced.

300
Wenn der max. zulassigen Fingergewichtes
Uberschritten wird, ist es unerlasslich, um den 250
Luftdruck zu drosseln, so dass der Kieferbewegung

erfolgt ohne schlag- und prell. Die Lebensdauer 200
kann sich verringern.
T T T 1 T T T T T T
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
T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T T
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 grippers, pneumatic - series PLG
2-Finger-Parallelgreifer, pneumatisch - Typ PLG

Electronic magnetic switches - End position monitoring for mounting in the C-slot
Elektronische Magnetschalter - Endstellungsabfrage in C-Nut montiert

R00599
, 29.5 , 5

——

N
—h
Sl

M2.5

Mounting Indicator lamp LED

_¢ =
25 | | q

| 13 | Ideal sensing location

Magnetic position sensor code R01161
SICK MPS 096TSTPO cable with plug, M8x1, PUR, 300mm, range 96 £1mm

Magnetischer Positionssensor Code R01161
SICK MPS 096TSTPO Kabel mit Stecker, M8x1, PUR, 300 mm, Bereich 96 + 1 mm

Solution to control all the stroke of the gripper
Losung all den Hub des Greifers zu steuern

C—slot
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2-finger parallel grippers, pneumatic - series PLG

2-Finger-Parallelgreifer, pneumatisch - Typ PLG

Ordering example / Bestellbeispiel

Bracket for proximity| Maintenance the gripping force,
switch indicate B indicate MC

Stroke for
finger
(mm)

Dust-protection indicate DP

Halterung fir n .
Nahrungsschalter, Grelfkrafterhallulcng, anzuzeigen. | giaubdicht, anzuzeigen, DP
anzuzeigen, B

PLG 40 40 / MC DP
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