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Pinza radial HGRT

Caracteristicas

Informacion resumida Enlace 4 hgrt

e (inematica robusta y precisa para ofrecer la maxima absorcion de pary una larga vida dtil.

e la guia deslizante, practicamente sin holguras, transcurre sobre mordazas rectificadas.

o Utilizacion sistematica de materiales mas ligeros y, a la vez, mas resistentes

e Latransmision de la fuerza del movimiento lineal al movimiento de las mordazas tiene lugar mediante un guiado mediante placa colisa en el vastago del émbolo.
Esto también garantiza el movimiento sincronizado de las mordazas

e Elangulo de apertura de las mordazas puede ajustarse libremente hasta un maximo de 90° por dedo de sujecion. Esto ahorra tiempo de ciclo y evita que las morda-
zas choquen debido a dngulos demasiado grandes

e Se puede utilizar, opcionalmente, como pinza de simple o doble efecto

e Muelle de compresion para apoyar o asegurar las fuerzas de sujecion

e Apta como pinza externa o interna

e |os actuadores cuentan con mdltiples opciones de adaptacion

Limitacion flexible de la carrera:
e Enelestado de entrega, hay un tope fijo en la pinza que permite un angulo de apertura de 180°. La reduccion de la carrera HGRT-HR, que puede pedirse como acce-
sorio, permite limitar el angulo de apertura mediante un tornillo de regulador. Esto facilita la conversion de la pinza radial en una pinza angular.

Otras conexiones:

e Para aire de blogueo: si esta conectado el aire de blogueo (méx. 0,5 bar), el aire comprimido fluye a lo largo de las mordazas. De este modo se evita que pueda en-
trar, por ejemplo, polvo en la zona de la guia de las mordazas.

e Para boquillas de lubricacidn: las conexiones también pueden usarse para relubricar la guia.

Estas pinzas no estan disefiadas para los siguientes ejemplos de aplicacion:
e Mecanizado con arranque de viruta

* Medios agresivos

e Polvo de lijado

Salpicaduras de soldadura

Engineering Tools Enlace & engineering tools
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Ahorre tiempo con las herramientas de ingenieria: Ingenierfa inteligente para la solucidn 6ptima. Nuestro compromiso es aumentar su productividad. Para ello, una im-
portante contribucidn son nuestras herramientas de ingenierfa. Estas herramientas le permiten dimensionar correctamente su sistema, aprovechar reservas inéditas
de productividad o incrementar la produccién a lo largo de toda la cadena de valor. Desde el primer contacto hasta la modernizacion de su maquina: en cada fase de su
proyecto descubrird numerosas herramientas que le seran de gran ayuda.

Seleccion de pinzas:
e Esta herramienta le ayudard a encontrar las pinzas adecuadas simplemente introduciendo los parametros exactos para su aplicacién

Diagramas Enlace 4 hgrt

lr

Los diagramas mostrados en este documento también estan disponibles en linea. Alli es posible mostrar valores precisos.

Deteccion de posiciones

[A] Para sensor de proximidad

Con ayuda de los sensores de proximidad, la deteccion de posicion permite de-
tectar cualquier posicion.


www.festo.com/goto/highlights?serial=HGRT
www.festo.com/x/topic/eng
www.festo.com/pdp/HGRT?tab=DIAGRAMS&jumpToAnchor=true

Pinza radial HGRT

Caracteristicas

Muelle de aseguramiento de la fuerza de fijacion

[G2] Cerrando
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En estado despresurizado, cerrado por la fuerza del muelle




Pinza radial HGRT

Codigos del producto
001 Serie 003 Deteccidn de posiciones
HGRT Pinzas radiales A Para sensor de proximidad
002 Tamafios [mm] 004 Muelle de aseguramiento de la fuerza de fijacion
16 16 Sin
20 20 G2 Cerrando
25 25
32 32
40 40
50 50




Hoja de datos

Especificaciones técnicas generales

Pinza radial HGRT

Tamano 16 20 25 32 40 50
Forma constructiva Movimiento guiado forzado

Modo de funcionamiento Doble efecto

Aseguramiento de la fuerza de | Sin

fijacion Para cierre

Funcion de sujecién Radial

Nimero de mordazas 2

Angulo maximo de apertura 180 grado

Conexidn neumatica M3 M5 | G1/8

Precision de repeticion de las | <0,02 mm

pinzas?

Simetria de rotacion <0,2 mm

Precision max. de sustitucion | <0,2 mm

Juego angular maximo de las | <0,1 grado

mordazas ax, ay?

Frecuencia de trabajo maxima | =<3 Hz <2 Hz

de la pinza

Deteccion de posicion Para sensor de proximidad

Para sensores inductivos

Tipo de fijacion Con rosca interior y casquillo para centrar

Posicion de montaje Cualquiera

1) Margen de la posicion final bajo condiciones de funcionamiento constantes y 100 carreras seguidas en direccion del movimiento de las mordazas
2) Guia de bolas sin holgura y pretensada

Condiciones de funcionamiento y del entorno

Tamafio 16 20 | 25 [32 40 50
Medio de funcionamiento Aire comprimido segiin IS0 8573-1:2010 [7:4:4]

Nota sobre el medio de traba- | Admite funcionamiento con lubricacion (lo cual requiere seguir utilizdindolo)

jo/mando

Temperatura ambiente? 5...60°C

Clase de resistencia a la corro- | 1 - riesgo de corrosion bajo

sién CRC?

Intervalos de lubricacion para | 10 MioCyc

componentes guiados
1) Debe tenerse en cuenta el @mbito de aplicacion de los sensores de proximidad
2) Mas informacion en www.festo.com/x/topic/crc

Presion de funcionamiento - HGRT-16 ... 25

Tamafo 16 20 25

Aseguramiento de la fuerza de | Sin Para cierre Sin Para cierre Sin Para cierre
fijacion

Presion de funcionamiento 3...8bar 4 ... 8 bar 3...8bar 4 ...8 bar 3...8bar 4 ...8 bar
Presion de funcionamiento - HGRT-32 ... 50

Tamafo 32 40 50

Aseguramiento de la fuerza de | Sin Para cierre Sin Para cierre Sin Para cierre
fijacion

Presion de funcionamiento 3...8bar 4 ... 8 bar 3...8bar 4 ...8 bar 3...8bar 4 ...8 bar
Pesos — HGRT-16 ... 25

Tamafio 16 20 25

Aseguramiento de la fuerza de | Sin Para cierre Sin Para cierre Sin Para cierre
fijacion

Peso del producto 130g 150¢g 290g 320g 540g 610g

2025/07
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Pinza radial HGRT

Hoja de datos

Pesos - HGRT-32 ... 50

Tamano 32 40 50

Aseguramiento de la fuerza de | Sin Para cierre Sin Para cierre Sin Para cierre
fijacion

Peso del producto 840¢g 940 g 1.580¢g 1.770g 3.100¢g 3.500g
Materiales

Tamano 16 20 25 32 40 50

Material del cuerpo

Aleacion forjada de aluminio, superficie pulida y anodizada

Material de las mordazas

Acero, templado

Nota sobre el material

Conformidad con la Directiva RoHS

Conformidad PWIS

VDMA24364-B1/B2-L

Momento de sujecion

El momento de sujecion no es constante dentro del angulo de apertura.

Tamafio 16 20 25 32 40 50
Momento de fijacion a 6 bar 158 Nem 516 Ncm 1.208 Ncm 1.856 Ncm 3.526 Ncm 7.754 Nem
en cierre

Momento de sujecidn total 188 Ncm 588 Ncm 1.348 Ncm 2.024 Ncm 3.892 Ncm 8.424 Nem
0,6 MPa (6 bar, 87 psi) al abrir

Valores caracteristicos de la carga en las mordazas

Las fuerzas y los pares admisibles indicados se aplican a una mordaza. Incluyen
el brazo de palanca, las fuerzas de peso adicionales ocasionadas por la pieza o
los dedos de sujecion externos y las fuerzas de aceleracién que se producen du-
rante el movimiento. Para calcular los pares, se debe tener en cuenta la posicion
0 del sistema de coordenadas (guia de las mordazas).

Tamafio 16 20 25 32 40 50
Fuerza estatica Fz maximaen | 50N 100N 180N 280N 400N 1.200N
la mordaza

Momento estatico My maximo | 3,9 Nm 6,2 Nm 10Nm 13,5Nm 17,5Nm 35Nm
en la mordaza

Momento estatico Mz maximo | 0,3 Nm 0,5Nm 1Nm 1,3Nm 1,6 Nm 10 Nm
en la mordaza

[3 & www.festo.com/catalogue/... 2025/07



Hoja de datos

Pinza radial HGRT

Fuerza de sujecion FH por mordaza en funcién de la presion de funcionamiento y del brazo de palanca x
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A partir de los siguientes graficos pueden determinarse las fuerzas de sujecion en
funcion de la presion de funcionamiento y del brazo de palanca.
El momento de sujecion no es constante dentro del angulo de apertura.

Software de ingenieria para la seleccion de pinzas - https://www.festo.com/x/to-
pic/eng

Fuerza de sujecion FH por mordaza en funcion de la presion de funcionamiento y del brazo de palanca x - Sujecion externa (cerrar), de doble efecto - HGRT-16
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Fuerza de sujecion FH por mordaza en funcion de la presion de funcionamiento y del brazo de palanca x - Sujecion externa (cerrar), de doble efecto — HGRT-20
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Pinza radial HGRT

Hoja de datos

Fuerza de sujecion FH por mordaza en funcién de la presion de funcionamiento y del brazo de palanca x - Sujecion externa (cerrar), de doble efecto - HGRT-25
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Fuerza de sujecion FH por mordaza en funcion de la presion de funcionamiento y del brazo de palanca x - Sujecion externa (cerrar), de doble efecto — HGRT-32
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Fuerza de sujecion FH por mordaza en funcion de la presion de funcionamiento y del brazo de palanca x - Sujecion externa (cerrar), de doble efecto — HGRT-40
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Pinza radial HGRT

Hoja de datos

Fuerza de sujecion FH por mordaza en funcién de la presion de funcionamiento y del brazo de palanca x - Sujecion externa (cerrar), de doble efecto - HGRT-50
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Fuerza de sujecion FH por mordaza en funcion de la presion de funcionamiento y del brazo de palanca x - Sujecion interior (abrir), de doble efecto - HGRT-16
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Fuerza de sujecion FH por mordaza en funcion de la presion de funcionamiento y del brazo de palanca x - Sujecion interior (abrir), de doble efecto - HGRT-20
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Pinza radial HGRT
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Fuerza de sujecion FH por mordaza en funcion de la presion de funcionamiento y del brazo de palanca x - Sujecion interior (abrir), de doble efecto - HGRT-25
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Fuerza de sujecion FH por mordaza en funcion de la presion de funcionamiento y del brazo de palanca x - Sujecion interior (abrir), de doble efecto — HGRT-32
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Fuerza de sujecion FH por mordaza en funcion de la presion de funcionamiento y del brazo de palanca x - Sujecion interior (abrir), de doble efecto — HGRT-40
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Pinza radial HGRT

Fuerza de sujecion FH por mordaza en funcién de la presion de funcionamiento y del brazo de palanca x - Sujecion interior (abrir), de doble efecto - HGRT-50
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Fuerza de sujecion FH por mordaza a 0,6 MPa (6 bar, 87 psi) en funcion del brazo de palanca xy de la excentricidaday b

b

|

Fuerza de sujecion FH por mordaza a 0,6 MPa (6 bar, 87 psi) en funcion del brazo de palanca xy de la excentricidad ay b

x = Va? + b? =452 4+ 402 = 60 mm

Para calcular el brazo de palanca x en caso de sujecion excéntrica, debe aplicarse
la formula (mostrada a la izquierda).
Con el valor calculado x puede extraerse de los graficos la fuerza de sujecion F.

Ejemplo de calculo:

Valores conocidos:

Distanciaa = 45 mm

Distancia b = 40 mm

Incognita:

La fuerza de sujecion a 6 bar, en una HGRT-40, utilizada como pinza externa.




Pinza radial HGRT

Hoja de datos

Fuerza de sujecion FH por mordaza a 0,6 MPa (6 bar, 87 psi) en funcion del brazo de palanca xy de la excentricidaday b
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Desarrollo del momento M en funcion del angulo de apertura
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Momento del muelle MF en funcion del angulo de apertura - HGRT-16 ...
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A partir del gréfico se obtiene un valor de FH = 300 N para la fuerza de sujecion.

El momento no es constante dentro del angulo de apertura debido al principio de
accionamiento de las mordazas. En el grafico consta el porcentaje disponible co-
rrespondiente.

Un angulo de apertura de 0° corresponde a una posicion paralela de las morda-
zas.

25




Hoja de datos

Momento del muelle MF en funcion del angulo de apertura - HGRT-32 ... 50
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Determinacion de los momentos de sujecion reales MStotal para HGRT-...-G2 en funcion de cada caso especifico

Pinza radial HGRT

La pinza con muelle incorporado HGRT-...-G2 (aseguramiento de la fuerza de sujecion durante el cierre) puede utilizarse de la siguiente forma seg(in sea necesario:

e Pinza de simple efecto
e Pinza con apoyo de la fuerza de sujecion
e Pinza con aseguramiento de la fuerza de agarre

Para calcular el momento de sujecidn disponible MGrges (por mordaza) deben combinarse los datos correspondientes de los graficos de fuerza de sujecién FH, desarro-

llo del momento My momento del muelle MF.
MS = FH *x* M [%]

MGr = momento de sujecion
FH = Fuerza de sujecion

x = brazo de palanca

M = desarrollo del momento

Aplicacion:
De simple efecto:
e Sujecion con fuerza del muelle: MStotal = MF

e Sujecion con fuerza de compresion: MStotal = MS — MF

Apoyo de la fuerza de sujecion:
e Sujecion con fuerza del muelle y de compresion: MStotal = MS + MF

Aseguramiento de la fuerza de sujecion:
e Sujecion con fuerza del muelle: MStotal = MF




Pinza radial HGRT
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Momentos de inercia de la masa — HGRT-16 ... 25

Momento de inercia de la masa de la pinza paralela tomando como referencia el
eje central, sin dedos de sujecion externos, sin carga.

Tamano 16 20 25

Aseguramiento de la fuerza de | Sin Para cierre Sin Para cierre Sin Para cierre
fijacion

Momento de inercia de la ma- | 0,191 kgem? 0,21 kgcm? 0,74 kgem? 0,81 kgcm? 2,1 kgem? 2,33 kgem?
sa

Momentos de inercia de la masa — HGRT-32 ... 50

Tamafio 32 40 50

Aseguramiento de la fuerza de | Sin Para cierre Sin Para cierre Sin Para cierre
fijacion

Momento de inercia de la ma- | 4,62 kgcm? 5,03 kgem? 13,87 kgem? 15,26 kgem? 43,39 kgcm? 47,7 kgcm?
sa

Momento de inercia de la masa admisible ] con dedo de sujecion externo en funcion de los tiempos de apertura y cierre t a 0,6 MPa (6 bar, 87 psi) - HGRT-16
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Pinza radial HGRT
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Momento de inercia de la masa admisible ) con dedo de sujecidn externo en funcion de los tiempos de apertura y cierre t a 0,6 MPa (6 bar, 87 psi) - HGRT-25
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Momento de inercia de la masa admisible ) con dedo de sujecidn externo en funcion de los tiempos de aperturay cierre t a 0,6 MPa (6 bar, 87 psi) - HGRT-32
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Pinza radial HGRT
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Momento de inercia de la masa admisible ) con dedo de sujecidn externo en funcion de los tiempos de apertura y cierre t a 0,6 MPa (6 bar, 87 psi) - HGRT-50
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Tiempos de apertura y cierre - HGRT-16 ... 25

Los tiempos de apertura y de cierre indicados han sido medidos a temperatura
ambiente, con una presion de funcionamiento de 0,6 MPa (6 bar, 87 psi)y con la
pinza sin dedos de sujecidn adicionales y montada en posicion horizontal.

Para masas superiores a la masa maxima no estrangulada especificada por dedo
de sujecion externo, las pinzas deben estrangularse. En ese caso, deberan ajus-

tarse los tiempos de aperturay de cierre segin corresponda.

Tamafo 16 20 25

Aseguramiento de la fuerza de | Sin Para cierre Sin Para cierre Sin Para cierre
fijacion

Tiempo de cierre minimo con | 293 ms 185 ms 308 ms 295 ms 343 ms 301 ms

6 bar

Tiempo de apertura minimo 246 ms 233 ms 280 ms 372 ms 309 ms 443 ms
con 6 bar

Tiempos de apertura y cierre - HGRT-32 ... 50

Tamanio 32 40 50

Aseguramiento de la fuerza de | Sin Para cierre Sin Para cierre Sin Para cierre
fijacion

Tiempo de cierre minimo con | 403 ms 337 ms 320 ms 270 ms 403 ms 355 ms

6 bar

Tiempo de apertura minimo 359 ms 503 ms 283 ms 370 ms 350 ms 490 ms
con 6 bar




Pinza radial HGRT

Dimensiones

Dimensiones - Pinza radial HGRT Descargar datos CAD &’ www.festo.com

HGRT-16 50
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[1] Abrir la conexion de aire comprimido

[2] Cerrar la conexion de aire comprimido

[3] Conexion de aire comprimido alternativa, cerrada en estado de entrega

[4] Aire de barrido, cerrado en estado de entrega

[5] Ranura para el sensor de proximidad

[6] Junta torica para pinza radial HGRT-16 ... 25: @3x1,5; HGRT-32 ... 50: @#5x1,5
[7]1 Casquillos para centrar ZBH (4 unidades incluidas en el suministro)
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Pinza radial HGRT

Dimensiones
B1 B2V B3 B4 B5 B6 D1 D2 D3 D4 D5 D6 D7 D8 D9
(%] %] %] %] %)
+0,05 +0,1 +0,05 +0,1 +0,05 H8 +0,1 H8
HGRT-16 20 13 5 0,2 5 7,5 5 4,9 5 2,6 M3 Mé - M3 3,2
HGRT-20 28 18 6 0,2 6 10 7 7,4 7 4,2 M5 Mé M3 M5 5,3
HGRT-25 35 23 7 0,2 7 12,5 9 9,4 9 5,1 Mé M8 M5 Mé 6,4
HGRT-32 40 27 10 0,2 10 14,5 9 9,4 9 5,1 M6 M8 M5 M6 6,4
HGRT-40 50 33 11 0,2 11 18 12 10,4 12 6,8 M8 M8 M5 M8 10,3
HGRT-50 64 42 14 0,2 14 22,5 15 13,5 15 8,5 M10 M12 M5 M10 12,4
D10 D12 EE E1 E2 E3 H1 H2 H3 H4
-G -G -G -G
+0,2 +0,05 +0,05 +0,05 +0,05 +0,1 +0,1 +0,1 +0,1 +0,1
HGRT-16 - 6 M3 M3 M3 M3 69 77,5 56,5 65 26,5 31 39,5 28 36,5
HGRT-20 - 6 M5 M3 M3 M3 88,5 97,5 71 80 35,1 39 48 34,5 43,5
HGRT-25 M3 6 M5 M3 M3 M3 109 120 88 99 42,5 48,3 59,3 42,5 53,5
HGRT-32 M3 8 M5 M5 M5 M5 125 137 102 114 49 54,7 66,7 49 61
HGRT-40 M3 8 G1/8 M5 G1/8 M5 154,6 | 172,6 122 140 63,6 65,5 83,5 58 76
HGRT-50 M3 8 G1/8 M5 G1/8 M5 193,5 | 215,5 153 175 79,5 82,4 104,4 73 95
Heé H7 H8 H9 H10 H11 H12 | H13Y
-G -G -G -G -G -G
+0,1 +0,1 +0,1 +0,1 +0,1 +0,1 +0,1 +0,1 +0,1 +0,1 +0,1
HGRT-16 13 13 - - - - - - - - 24,5 33 5,3 9
HGRT-20 16 16 - - 52,5 61,5 - - - - 29 38 6 12
HGRT-25 19,5 19,5 - - 65,5 76,5 28 39 36 47 36 47 7,6 14
HGRT-32 20 20 35,5 46,5 75,5 87,5 34,5 46,5 42,5 54,5 42,4 54,2 8,1 16
HGRT-40 26 29 45 56,5 90 108 47 65 55 73 48 64,5 9,7 20
HGRT-50 32 32 56 70 113 135 72 94 80 102 62 80 13,5 25
H14D H15 L1 L2 L3 L4V L5 L6 L8 LoV L10 L11 L12 T1
-0,3 +0,05 +0,1 +0,05 +0,5 +0,1 +0,1 +0,1 +0,1
HGRT-16 4 1,2 38,3 21+0,1 14 27 6,5 39 23 27 - 34 - 1,3
HGRT-20 5 1,4 49,9 30=0,1 17 34 9 50,4 30 34 - 44 11 1,6
HGRT-25 6 1,9 61,1 39+0,1 22 42 11 61,2 39 41 33 54 11 2,1
HGRT-32 7 1,9 72,2 22,5*0:1 24 51 12 72,2 22,5 48 41 64 11 2,1
HGRT-40 9 2,4 90,3 28+0.1 32 63 16,5 90,8 28 62 47 80 11 2,6
HGRT-50 11 2,9 113,2 35401 36 80 20 113 35 78 59 100 11 3,1
T2 T3 T4 T5 T6 17 T8 19 T10 T11 T12 T13 w1 W2
-G
min. min. min. min. +0,1 +0,1 min. min. min. min. +0,1 +2° +3°
HGRT-16 5 5 4 4 4 - 3,1 1,3 5 4 - - 1,2 90 1
HGRT-20 8,5 8 5 4 5 4,3 4,1 1,6 8 4 - 4 1,2 90 1
HGRT-25 10 10 5 4,5 6 5,8 5,1 2,1 10 4,5 5,5 - 1,2 90 1
HGRT-32 9,5 9,5 5 5 7 6,3 5,2 2,1 9,5 5 5,5 - 1,2 90 1
HGRT-40 14,5 14,5 8,5 5 8 7,8 6,2 2,6 12,5 8,5 5,5 - 1,2 90 1
HGRT-50 15 15 8,5 5 10 10,55 8,1 3,1 15 8,5 5,5 - 1,2 90 1
1) Tolerancia del taladro centrador 0,02 mm Tolerancia de la rosca +0,1 mm
18 & www.festo.com/catalogue/... 2025/07



Pinza radial HGRT

Dimensiones
Dimensiones — Reduccion de la carrera HGRT-HR Descargar datos CAD &’ www.festo.com
D1_ | | o =2
| =1

4% 5

1] ' o

“ ‘ A ‘ =
A I
|
@ ‘ @
|
D1 L1 T5 =1 =<2
*1 *1
HGRT-HR-16 Mé 26 4 10 3
HGRT-HR-20 Mé 31 5 10 3
HGRT-HR-25 M8 36 6 13 4
HGRT-HR-32 M8 41 7 13 4
HGRT-HR-40 M8 51 8 13 4
HGRT-HR-50 M12 61 10 19 6
L
3000 4500 60° D 90° Y 12000 15000
*1 +1 *1 +1 *1 +1

HGRT-HR-16 11,3 12,2 13,2 15,3 17,6 19,7
HGRT-HR-20 12,3 13,5 14,8 17,6 20,5 23,3
HGRT-HR-25 13,1 14,6 16,2 19,6 23,1 26,5
HGRT-HR-32 14 15,8 17,6 21,7 25,8 29,9
HGRT-HR-40 17,6 19,7 22,1 27,1 32,4 37,4
HGRT-HR-50 17,7 20,5 23,6 30,2 36,9 43,5

1) Angulo de apertura
2) Nota: La relacion entre angulo de apertura y proyeccion de la reduccion de la carrera (medida L) no es lineal.
3) Nota: Los valores indicados en esta tabla son valores orientativos y pueden variar debido a las tolerancias y las amortiguaciones.
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Pinza radial HGRT

Dimensiones

Dimensiones — Soporte para sensor DASI-...-S8 — Material poliamida

Descargar datos CAD &’ www.festo.com

—-L—1-—|
L5 ', B1 -
] [T A
N2
)
¥
=S —010 -
~
T \l [l =
@) Ol
of T
’ 0]
L3] L4 B2| _
'Lé
e T =P
H1 H2 L1 L2 B1 B2 H3 Ha H5 L3 L4 L5 L6
+0,02 +0,1 +0,01 +0,1 +0,1 +0,2
HGRT-25-A 66,5 28 45 33
HGRT-25A62 | b ast.B10-25-58 |— 22 39 45 3 8,45 12 8 11,5 16 12 5,5 6 20
HGRT-32-A 76 34,5 53 64
HGRT-32-A-G2 88 46,5 53 64
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Dimensiones

Dimensiones - Soporte para sensor DASI-...-S12 - Material aluminio

—e

Bl

H4

Pinza radial HGRT

Descargar datos CAD & www.festo.com

m
i
1 T S
o
I
L6 B2| _
W =@
H1 H2 L1 L2 B1 B2 H3 H4 H5 L5 L6
+0,02 +0,1 +0,01 +0,1 +0,2
HGRT-40-A 91 47 67 47
-40-A-G2 10 6 6 47
HGRT-40 DASI-B10-40-S12 4 > ’ 10,5 16 8 18 16 8 20
HGRT-50-A 114 72 84 59
HGRT-50-A-G2 136 94 84 59
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Pinza radial HGRT

Referencias de pedido

De doble efecto, sin muelle de compresion

De simple efecto o con aseguramiento de la fuerza de sujecion, en

cierre

Tamafio Angulo méximo de Peso del producto N.2art. Tipo
apertura

16 180 grado 130g 563904 | HGRT-16-A
20 290g 563906 | HGRT-20-A
25 540¢g 563908 | HGRT-25-A
32 840¢g 563910 | HGRT-32-A
40 1.580¢g 563912 | HGRT-40-A
50 3.100g 563914 | HGRT-50-A

Tamafio Angulo méximo de Peso del producto N.2art. Tipo
apertura

16 180 grado 150¢g 563905 | HGRT-16-A-G2
20 320¢g 563907 | HGRT-20-A-G2
25 610g 563909 | HGRT-25-A-G2
32 940¢g 563911 | HGRT-32-A-G2
40 1.770g 563913 | HGRT-40-A-G2
50 3.500g 563915 | HGRT-50-A-G2
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Pinza radial HGRT

S 11
Accesorios - Link
Tipo/cddigo del pedido Descripcion
[1] Pinza radial HGRT De doble efecto & hgrt
[2] Reduccidn de la carrera HGRT-HR Para ajustar el angulo de apertura 24
[3] Casquillo para centrar ZBH  Para centrar durante el montaje de los dedos de sujecion 24
¢ 4 unidades incluidas en el suministro de la pinza
[4] Soporte para sensor DASI (levas de conmutacion) | Las levas de conmutacion estan incluidas en el suministro del soporte para sensor 24
[5] Soporte para sensor DASI (bloques de termina- | Para fijar los sensores de proximidad SIEN a la pinza 24
les)
[6] Sensor de proximidad SIEN Para detectar la posicion del émbolo 26
[7] Sensor de proximidad SMT-8G/-10G e Para detectar la posicién del émbolo 25
e El sensor de proximidad no sobresale del cuerpo por debajo
[8] Transmisor de posiciones SMAT-8M Detecta continuamente la posicion del émbolo. Tiene una salida analdgica con una sefial de salida pro- | 25
porcional a la posicion del émbolo.
[8] Transmisor de posiciones SDAT Detecta continuamente la posicion del émbolo. Tiene una salida analdgica con una sefial de salida pro- | 26
porcional a la posicion del émbolo.
[9] Valvula de estrangulacion y antirretorno GRLA Para la regulacion de velocidad S grla
[10]  Racor rapido roscado QS Para conectar tubos flexibles con tolerancias externas g qs
[11]  Casquillo para centrar ZBH Para centrar durante el montaje en un accionamiento o en una placa 24
[12]  Kit adaptador DHAA, HAPG Placa de conexion entre el actuadory la pinza & dhaa
[13]  Regulador de presion proporcional VPPM Para el ajuste continuo de la fuerza de agarre & vppm
2025/07 & www.festo.com/catalogue/... 23
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Pinza radial HGRT

Accesorios
Reduccion de la carrera HGRT-HR
Descripcion Peso del producto N.2art. Tipo
para tamafo 16 78 564296 | HGRT-HR-16
para tamafo 20 9¢g 564297 | HGRT-HR-20
para tamafio 25 18¢g 564298 | HGRT-HR-25
para tamafo 32 20g 564299 | HGRT-HR-32
para tamafo 40 24 g 564300 | HGRT-HR-40
para tamafio 50 66g 564301 | HGRT-HR-50
Soporte para sensor DASI
Descripcion N.2art. Tipo
é para tamafo 25, 32 564311 | DASI-B10-25-S8
JEY & D para tamaio 40, 50 564312 | DASI-B10-40-512
G °o 8
Tﬁ E@Eé
4
| ®® E
Casquillo para centrar ZBH-5
Descripcion Material del cas- | Tamafio del de- | Peso del produc- | N.2art. Tipo
quillo posito to
@ para tamafio 16 | Acero 10 1g 8146543 | ZBH-5-B
Casquillo para centrar ZBH-7
Descripcion Material del cas- | Tamafio del de- | Peso del produc- | N.2art. Tipo
quillo posito to
@ para tamafio 20 | Acero 10 1g 8146544 | ZBH-7-B
Casquillo para centrar ZBH-9
Descripcion Material del cas- | Tamafio del de- | Peso del produc- | N.2art. Tipo
quillo posito to
para tamafos Acero 10 2g 8137184 | ZBH-9-B
) 25,3
Casquillo para centrar ZBH-12
Descripcion Material del cas- | Tamaiio del de- | Peso del produc- | N.2art. Tipo
quillo posito to
@ para tamafio 40 | Acero 10 1g 8137185 | ZBH-12-B
Casquillos para centrar ZBH-15
Descripcion Material del cas- | Tamafio del de- | Peso del produc- | N.2art. Tipo
quillo pdsito to
para tamafio 50 | Acero inoxidable | 10 3g 191409 | ZBH-15

&

de alta aleacion
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Pinza radial HGRT

Accesorios
Sensor de proximidad SMT-10G para ranura redonda, magnetorresistivo — para tamaiios 16 ... 32 Enlace ' smt
Tipo de fijacion | Salida de conmu- | Conexidn eléctri- | Longitud delca- | N.2art. Tipo
tacion ca ble
aprisionadoen | Normalmente Extremo abierto | 2,5m 8065030 | SMT-10G-NS-24V-E-2,5Q-0E
ranura redonda, | abierto trifilar, | Conector M8, con | 0,3 m 8065029 | SMT-10G-NS-24V-E-0,3Q-M8D
Se puede inser- | NPN codificacion A
tar longitudinal- [ Normalmente Extremo abierto | 2,5m 547862 | SMT-10G-PS-24V-E-2,5Q-0E
menteenlara- | apierto trifilar Conector M8, con | 0,3 m 547863 | SMT-10G-PS-24V-E-0,3Q-M8D
nura PNP codificacion A
Sensor de proximidad SMT-8G para ranura redonda, magnetorresistivo — para tamaiios 40 ... 50 Enlace & smt
Tipo de fijacion | Salida de conmu- | Conexion eléctri- | Longitud del ca- | N.2art. Tipo
tacion ca ble
aprisionado con | Normalmente Extremo abierto | 2,5m 8065028 | SMT-8G-NS-24V-E-2,5Q-0E
ranuraenT,Se | abierto trifilar, | Conector M8, con | 0,3 m 8065027 | SMT-8G-NS-24V-E-0,3Q-M8D
puede insertar | NPN codificacion A
longitudinalmen- [ Normalmente Extremo abierto | 2,5m 547859 | SMT-8G-PS-24V-E-2,5Q-0E
teenlaranura | apierto trifilar | Conector M8, con | 0,3 m 547860 | SMT-8G-PS-24V-E-0,3Q-M8D
PNP codificacion A
Cables de conexion NEBA, rectos
Conexion eléctri- | Conexion eléctri- | Conexion eléctri- | Longitud del ca- | N.2art. Tipo
cal,técnicade |ca2,técnicade |ca2,cantidadde |ble
conexion conexion contactos/hilos
M8x1, codifica- | Extremo abierto |3 2,5m 8078223 | NEBA-M8G3-U-2.5-N-LE3
cion A segin 5m 8078224 | NEBA-M8G3-U-5-N-LE3
/ EN 61076-2-104
Cables de conexion NEBA, acodados
Conexion eléctri- | Conexion eléctri- | Conexion eléctri- | Longitud del ca- | N.2art. Tipo
cal,técnicade |ca2,técnicade |ca2,cantidadde |ble
conexion conexion contactos/hilos
M8x1, codifica- | Extremo abierto |3 2,5m 8078230 | NEBA-M8W3-U-2.5-N-LE3
cion A segin 5m 8078231 | NEBA-M8W3-U-5-N-LE3
/ EN 61076-2-104
Transmisor de posiciones SMAT-8M para ranura en T, conector M8, codificacion A — para tamaiio 40 Enlace &' smat
Margen de detec- | Salida analdgica | Conexion eléctri- | Longitud del ca- | N.2art. Tipo
cion ca 1, cantidad de | ble
contactos/hilos
52mm 0-10V 4 0,3m 553744 | SMAT-8M-U-E-0,3-M8D

2025/07
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Pinza radial HGRT

Accesorios
Transmisor de posiciones SDAT para ranura en T, conector M8, codificacion A - para tamafio 40 ... 50 Enlace &' sdat
Margen de detec- | Salida analdgica | Conexion eléctri- | Longitud del ca- | N.2art. Tipo
cion ca 1, cantidad de | ble
contactos/hilos
0...50.000 mm | 4-20 mA 4 0,3m 1531265 | SDAT-MHS-M50-1L-SA-E-0.3-M8
Cables de conexion NEBA, rectos
Conexidn eléctri- | Conexidn eléctri- | Conexidn eléctri- | Longitud delca- | N.2art. Tipo
cal,técnicade |ca2,técnicade |ca2,cantidadde |ble
conexion conexion contactos/hilos
M8x1, codifica- | Extremo abierto | 4 2,5m 8078227 | NEBA-M8G4-U-2.5-N-LE4
cion A segiin 5m 8078228 | NEBA-M8G4-U-5-N-LE4
/ EN 61076-2-104
Cables de conexion NEBA, acodados
Conexion eléctri- | Conexion eléctri- | Conexion eléctri- | Longitud del ca- | N.2art. Tipo
cal,técnicade |ca2,técnicade |ca2,cantidadde |ble
conexion conexion contactos/hilos
M8x1, codifica- | Extremo abierto | 4 2,5m 8078233 | NEBA-M8W4-U-2.5-N-LE4
cion A segin 5m 8078234 | NEBA-M8WA4-U-5-N-LE4
/ EN 61076-2-104
Sensor de proximidad SIEN, inductivo - para soporte para sensor DASI-...-S8
Tamafio Funcion del ele- | Conexion eléctri- | Longitud delca- | N.2art. Tipo
mento de conmu- | ca ble
tacion
> M8x1 Normalmente 150387 | SIEN-M8B-PS-S-L
> .
.P\}\w abierto 2,5m 150386 | SIEN-M8B-PS-K-L
GV
Sensor de proximidad SIEN, inductivo - para soporte para sensor DASI-...-S12
Tamafio Funcion delele- | Conexion eléctri- | Longitud del ca- | N.2art. Tipo
mento de conmu- | ca ble
tacion
> M12x1 Normalmente 150403 | SIEN-M12B-PS-S-L
S .
< @ abierto 2,5m 150402 | SIEN-M12B-PS-K-L
N
<
Cables de conexion NEBA, rectos
Conexi6n eléctri- | Conexidn eléctri- | Conexidn eléctri- | Longitud delca- | N.2art. Tipo
cal,técnicade |ca2,técnicade |ca2,cantidadde |ble
conexion conexion contactos/hilos
M8x1, codifica- | Extremo abierto | 3 2,5m 8078223 | NEBA-M8G3-U-2.5-N-LE3
cion A segiin

\

EN 61076-2-104
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Pinza radial HGRT

Accesorios

Cables de conexion NEBA, rectos
Conexion eléctri- | Conexion eléctri- | Conexion eléctri- | Longitud del ca- | N.2art. Tipo
cal,técnicade |ca2,técnicade |ca2,cantidad de | ble
conexion conexion contactos/hilos
M8x1, codifica- | Extremo abierto |3 5m 8078224 | NEBA-M8G3-U-5-N-LE3
cion A segiin

/ EN 61076-2-104

Cables de conexion NEBA, acodados
Conexidn eléctri- | Conexion eléctri- | Conexion eléctri- | Longitud delca- | N.2art. Tipo
cal,técnicade |ca?2,técnicade |ca2,cantidadde | ble
conexion conexion contactos/hilos
M8x1, codifica- | Extremo abierto | 3 2,5m 8078230 | NEBA-M8W3-U-2.5-N-LE3
cion A segiin 5m 8078231 | NEBA-M8W3-U-5-N-LE3

&

EN 61076-2-104
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