


本体：幅20・□28・□42・□50mm  ・  エアポートタイプ  ・  ボールブッシュタイプ  ・  ボールスプラインタイプ

ストローク：4・8・12・16・20・24・30・32・50mm　豊富な動作仕様

アンダキャリ フロントヘッド θ軸付き

ワンアクションで
流れを制する
エスケーパ

連続的に流れてくるワ
ークの分離が簡単にで
きます。
１個のロータリアクチュ
エータで２本のフィンガ
を作動する「正確な分
離」がシステム全体の
信頼性を生みだす基盤
となります。

実績の
　安定把持チャック

正しく掴む、しっかり掴む、長寿命メカ

が安心の類なき平行開閉チャック、

小型軽量でイナーシャを軽減します。

V型開閉チャックも用意しています。

幅20外部入力（モータ付） ダイレクトモータ外部入力



スライダストローク：12・25・38・65・78・135mm

スライダ仕様：40SB・40MB・40LB・70SB・70MB・70LB

The main part of automation technology for assembling, is the process of moving the individual parts to the certain position then 
assembling. This can be divided into the following 4 elements 1 Correct positioning.2 Correct gripping. 3 Correct transporting  4 Correct 
assembling.  With the above 4 elements of machinery process, we have been developing and expanding out our system and its design 
is modular for automation assembling system. We have confidence that our technology and know-how can provide the best support 
and latest FA system technology for your automation program. Please refer our guidebook, brochure, and also our web site.
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FRH40MB
（4ハンド）

吸着回路
内蔵

搬送物のサイズ、重量、姿、選び方により

自在に組合せを選択できるフレキシブル

ハンドです。

位置決めハンドと吸着による
位置・安定搬送

フレキシブルロボットハンド

Flexible Robot Hand



CAT-No.2602


