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1 Serie

Sensore

Materiale bracci Taglia cilindro

LGP = Gripper pneumatico, 
 angolo regolabile

S0 = Singolo braccio, senza terminali
S1 = Singolo braccio, terminali predisposti
 per 1 paio di dita
S2 = Singolo braccio, terminali predisposti
 per 2 paia di dita
D0 = Doppio braccio, senza terminali
D1 = Doppio braccio, terminali predisposti
 per 1 paio di dita
D2 = Doppio braccio, terminali predisposti
 per 2 paia di dita

S = Bracci acciaio (standard)

Bracci

Gripper pneumatico

N =
A =

Senza sensore
M12 (DF-U)

0 = No dita
A = Dita zigrinate
B = Dita zigrinate orientabili
C = Dita piatte
D = Dita concave-convesse (1+1)
E  = Dita piatte orientabili

Dita

7 Lato montaggio sensore

0 = Senza fi ssaggio
1 = Fissaggio a fl angia (Ø32 LGP32MP, Ø40 LGP40MP)
2 = Fissaggio orbitale rotazione 360°, Ø25 (Ø32 LGP32MO25, Ø40 LGP40MO25)
3 = Fissaggio orbitale rotazione 360°, Ø30 (Ø32 LGP32MO30, Ø40 LGP40MO30)
4 = Fissaggio orbitale rotazione 360°, Ø40 (Ø40 LGP40MO40)
5 = Fissaggio orbitale rotazione 360°, Ø45 (Ø40 LGP40MO45)
6 = Fissaggio posteriore(Ø32 LGP32PT070, Ø40 LGP40PT080)
7 = Fissaggio posteriore largo (Ø40 LGP40PT110)

N = Senza sensore
R = Destro (lato alimentazione)
L = Sinistro 

32 = 32 mm
40 = 40 mm

8 Fissaggio














































