
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

フレキシブルロボットハンド 

ハンド 
Flexible Robot Hand  

Precise and stable handling using a positioning hand and suction 

Slider layout can be flexibly configured to suit the workpiece 

PAT.P 

新製品 



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Conventional design 

 

Positioning hand 
+ 

Suction 

Suction only 

Suction-only transfer may 

lead to pad deformation and 

instability during handling. 

Over-opening 

Over-closing 

① Move the pads close to  

the workpiece. 

 

② Close the fingers to  

position the workpiece. 

 

 

③ Turn off motor power to  

release the hand 

 
 

④ Lower the hand so that  

the pads touch the workpiece  

and activate suction. 

 

⑤ Close the fingers to  

hold the workpiece 

in place. 

 

⑥ Lift the workpiece. ⑦ Transport the workpiece  

near the target position. 

⑧ Align and place the 

 workpiece next to its 

 neighbor 

⑨ Stop suction, turn off  

motor power, and release  

the hand 

⑩ Raise the hand and  

retract it. 
 

Suction ON 

Suction OFF 

2 sliders 

 

4 sliders 

 

Spacing Arrangement orientation  
and quantity 

 

（フレキシブルロボットハンド） 

Prevents shaking with the 

positioning hand, ensuring  

stable handling! 

Wiring 

congestion 

２４０ ２８０ ３２０

１２０ １４０ １６０

２４０ ２８０ ３２０

１２０ １４０ １６０

２４０ ２８０ ３２０

１２０ １４０ １６０

Single-axis robot Air cylinder 

MEG’s robot hand eliminates these issues! 

If the workpiece is lightweight, it can be handled by gripping alone, without suction. 

Transfer operation using a combination of a positioning hand and suction 

Provided 
by customer※ 

2 sliders, one side fixed 

 Fixed jaw 

Provided 

by customer※ 

* Please contact us for the manufacture  

of peripheral components. 
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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 

 

※吸着機器型式は 
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）

・
・
・ 

・
・
・ 

Ｌ１

Ｌ
２

Ｌ１ Ｌ１ Ｌ１ Ｌ１

Ｌ
２

Ｌ
２

ＳＴ

Ｌ１

Ｌ
２

Ｌ１ Ｌ１ Ｌ１ Ｌ１

Ｌ
２

Ｌ
２

ＳＴ

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 

 

Ｌ１

Ｌ
２

モーター

スライダ

フィンガ

吸着機器

ＰＣＳ０８０４０Ｆ１

（参考）

（オプション）

（３４０ｍｍ）

（
２
５
０
ｍ
ｍ
）

３８ｍｍ３８ｍｍ

（奥行　２５０ｍｍ）

可搬重量　３Ｋｇ



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Positioning hand + suction → transfer 

〒399-4583 長野県上伊那郡南箕輪村2380-480 
TEL 0265-76-0001   FAX 0265-76-9601 No.251028 

■Example 

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

Conveyor 

Pallet 

Cardboard box 

Robot 

Robot hand 

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。 

・自在ホルダ 
・固定ホルダ 

（各 1 付属品） 

0 

４００

２００ ２００

１
２
４

３６０

１５２

１
５
２

１８０ １８０
（オプション）

φ７８

＋０．０３
　０

４
５
°

４
５
°

４－Ｍ３

４－φ２
＋０．０３
　０

４
０

３
０

２
６

８

１８

２８

８－５．５キリ

１
１
６

スライダ

ロボットアタッチメント　ＲＡＩ

吸着機器　Ｖ４Ｐ
（オプション）

ＰＣＤ　６８

φ４５

２－φ５　
＋０．０３

　０

１９
１９ １９

１９

３２０

１９
１９１９

１９

２８０

２２．５°

オリジナルケーブルダクトホルダ※１２


