
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

フレキシブルロボットハンド 

ハンド 
Flexible Robot Hand  

位置決めハンドと吸着による正確・安定搬送 

スライダの配置をワークに合わせて自由に設定 

PAT.P 

新製品 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

位置決めハンド 
+ 

吸着 

吸着のみ 

吸着のみだとパッドの変形により 

搬送中に揺れが起きてしまう。 

開きすぎ 

閉めすぎ 

① パッドをワークギリギリ 
まで近づける。 

② フィンガを閉じ、ワークの 

   位置決めを行う。 
③ モータの励磁を切り、 

フリーにする。 

 

④ ハンドを下降しパッドを 

   ワークに当て、吸着する。 
⑤ フィンガを閉じ、ワークを 

   抑える。 

⑥ ワークを持ち上げる。 ⑦ ワークを近くまで運ぶ。 ⑧ ワークを隣と揃えて置く。 ⑨ 吸着を止め、モータの 
   励磁を切り、フリーにする。 

⑩ ハンドを上昇し、引き抜く。 

 

吸着 ON 

吸着 OFF 

2 スライダ 

4 スライダ 

間隔 配置方向・配置数 

（フレキシブルロボットハンド） 

位置決めハンドで揺れを防止し、 
安定搬送が可能！ 

従来形状 

配線いっぱい 

２４０ ２８０ ３２０

１２０ １４０ １６０

２４０ ２８０ ３２０

１２０ １４０ １６０

２４０ ２８０ ３２０

１２０ １４０ １６０

直交ロボット エアシリンダ 

ＭＥＧのロボットハンドは、これらの悩みを解決します！ 

搬送物が軽量であれば吸着せずに把持のみで運べます。 

位置決めハンドと吸着を組み合わせた場合のワーク搬送動作 
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搬送物のサイズ、重量、姿、運び方により自在に組合せを 

選択できる斬新なフレキシブルハンドです。 

■基本仕様（例） 

モデル No.FRH40MB-Z24B-H4L1614-V4P-RAI 

 

PAT.P 

FRH 40MB - Z24B -H4 L16 14 -V4P - RAI 

※スライダ数、スライダ中心 L1、L2 は下図を参考にしてください。 

2 スライダ 

H2S H2C 

4 スライダ 

H4 

※スライダ数 H2S の場合スライダ中心 L2 は無記号になります。 

※パッド型式は 
お問い合わせ 
ください。 

※可搬荷重は搬送物の形状・吸着条件により異なります。 

シリーズラインアップ 
ラインアップを続々追加中です。 

サイズ違いのご希望がありましたらお問い合わせください。 

FRH40SB 

FRH40MB 

FRH70MB 

FRH40SD 

FRH40MD 

FRH70MD 

モデルNo.  FRH40MB-Z24B-H4L1614-V4P-RAI

製品重量  3Kg

耐可搬重量  3Kg 

駆動モータ  αSTEP AZシリーズ（DC電源入力）

・
・
・ 

・
・
・ 
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オリジナルケーブルダクトホルダを付属 

 

パッドの位置は変更可能 

 

モーター

スライダ

フィンガ

吸着パッド

ＰＣＳ０８０４０Ｆ１

（参考）

（オプション）

（３４０ｍｍ）

（
２
５
０
ｍ
ｍ
）

３８ｍｍ３８ｍｍ

（奥行　２５０ｍｍ）

可搬重量　３Ｋｇ



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

〒399-4583 長野県上伊那郡南箕輪村2380-480 
TEL 0265-76-0001   FAX 0265-76-9601 No.250908 

■事例 

■参考寸法図（FRH40MB-Z24B-H4L1614-V4P-RAI）  

コンベア 

パレット 

ダンボール箱 

ロボット 

ロボットハンド 位置決めハンド+吸着→搬送 

オプション 

RAI ロボットアタッチメント 
スライダ部詳細 

４５° ４５
°

９．５深座ぐり深５．５

φ７８

φ２０

φ４５

４－５．５キリ　　　

２－φ５ｈ７　
位置決めピン

８－Ｍ５

ＰＣＤ　３１．５
ＰＣＤ　６８

－０．０３
　０

－０．０３
　０

２
２ ２

８
２

φ１０

※1.オリジナルケーブルダクトホルダの寸法形状はお問い合わせください。 

４００

２００ ２００

１
２
５

３６０

１５２

１
５
２

１８０ １８０（オプション）

φ７８

＋０．０３
　０

４５° ４５
°

４－Ｍ３

４－φ２
＋０．０３
　０

４
０

３
０

２
６

８

１８

２８

８－５．５キリ

１
１
５

スライダ

ロボットアタッチメント　ＲＡＩ

吸着パッド　Ｖ４Ｐ
（オプション）

ＰＣＤ　６８

φ４５
２－φ５　

＋０．０３
　０

１９
１９ １９

１９

３２０

１９
１９１９

１９

２８０

２
２
．
５
°

オリジナルケーブルダクトホルダ※１
・自在ホルダ 
・固定ホルダ 

（各 1 付属品） 


