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ベース配管詳細

Detail of direct connecting 

O-ring
(お客様にて手配)
(Customer prepare)

Oリング S4

Gripper
グリッパ

Adaptor
(お客様にて手配)
(Customer prepare)

アダプタ

NOTICE

sealed by set screws at shippig.

Other than the ★ marked ports, all ports are1.

要注意
1. 納入時、★印のポート以外は塞がれています。
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断面B-B〇許容ジョー質量のロボット加速度とはワークを把握していない時に
　下向きでアームを引きあげる時のロボット加速度を指します
〇Robot accelaration is the acceleration amount
  when the robot moves up without the workpiece.
〇許容ジョー質量はジョー取付軸にOリングを取付けるなどして
　摩擦係数を上げることで記載の質量より重たいジョーを取付ける
　ことが可能です
〇Maximum jaw weight is the reference number.
  It is possible to use heavier jaws by increasing the friction
  between jaws and master jaws.

推奨ジョー取付部形状
Recommended attachment of jaws
※ジョーは付属されていません
Jaws are optional parts

REV.NO. DATE       REASON OF REVISION REVISER QUANTITY

SPECIFICATIONS
仕　　様

JAW STROKE(IN DIA)
ジョーストローク(直径で)

16 mm

GRIPPING
FORCE
把持力

AIR PRESSURE
エア圧力
0.6 MPa
(6kgf/㎠)

JAW CLOSE 1010N 

JAW OPEN  1120N 

MAX AIR PERMISSIBLE PRESS
最高使用エア圧力

0.8 MPa 

MIN AIR PERMISSIBLE PRESS
最低使用エア圧力

0.2 MPa 

CYLINDER INNER VOLUME(ROUND TRIP)
シリンダ内容積(往復)

50.2 ㎤

AMBINET TEMPERATURE
周辺温度

5～60 ℃

MASS
質量

0.75 kg

MAX JAW WEIGHT
(PER ONE PIECE)
許容ジョー質量
(ジョー１個)

ROBOT ACCELERATION
ロボット加速度 3㎨

240 g

ROBOT ACCELERATION
ロボット加速度 6㎨

210 g

ROBOT ACCELERATION
ロボット加速度 10㎨

150 g
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