
로보트용 툴•로보트 주변기기

자동핸드교환장치
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특 징

사 양

파지력 대 파지점 L의 최대길이 상관관계

초소형 지점개폐 공압척•단동형

RHL-0

4

20 8.5
g g

■형식표시방법

RHL-0



5

외형도

구조도



150 42

특 징

사 양

파지력 대 파지점 L의 최대길이 상관관계

초소형 6mm 평행개폐 공압척

■형식표시방법

RH9001

RH9001-PXS -OC 1

6

g g



외형도

외부근접센서 취부시

구조도

7



150 36

특 징

사 양

파지력대 파지점 L의 최대길이 상관관계

5mm STROKE 평행개폐 공압-복동형/단동형

■형식표시방법

RH901NEW

8

RH901NEW -FS -OT 2

g g



2위치센서 (광포토센서) 취부예와 최대torque

9

외형도

구조도



8mm STROKE 평행개폐 공압-복동형/단동형

RH905

10

특 징

사 양

파지력 대 파지점 L의 최대길이 상관관계

■형식표시방법

RH905-FS-OT 2

500 93
g g



11

2위치센서 (광포토센서) 취부예와 최대 torque

외형도

구조도



150 40

특 징

사 양

파지력 대 파지점 L의 최대길이 상관관계

10mm STROKE 평행개폐 공압복동형

RH901NEW-ST10

12

■형식표시방법

RH901NEW-ST10-FS-OT 2

g g



13

외형도

구조도

2위치센서사용가능 (광포터센서) 취부예와 최대 torque



800 0.17

특 징 파지력 대 파지점 L의 최대길이 상관관계

16mm STROKE 평행개폐•공압복동형

RH907

14

■형식표시방법

RH907-PXS-OC 1

사 양

kgg



15

외형도

외부근접센서 취부시

구조도



20mm STROKE 평행개폐•공압복동형

RH915

16

2
kg kg

0.32

특 징 파지력 대 파지점 L의 최대길이 상관관계

사 양

■ 형식표시방법

RH915-PXS-OC 1



17

외형도

외부근접센서 취부시

구조도



24mm STROKE 평행개폐•공압복동형

RH925

18

특 징 파지력 대 파지점 L의 최대길이 상관관계

사 양

■형식표시방법

RH925-PX-OC 2

3
kg kg

0.55



19

외형도

외부근접센서 취부시

구조도



30mm STROKE 평행개폐•공압복동형

RH940

20

특 징 파지력 대 파지점 L의 최대길이 상관관계

사 양

■형식표시방법

RH940-PX-OC 2

5
kg kg

1.1



21

외형도

외부근접센서 취부시

구조도



30mm STROKE 평행개폐•공압복동형

RH960

22

특 징 파지력 대 파지점 L의 최대길이 상관관계

사 양

■형식표시방법

RH960-PX-OC 2

7
kg kg

3.1



23

외형도

외부근접센서 취부시

구조도



10mm STROKE 평행개폐•공압복동형

RH801KP

24

특 징 파지력 대 파지길이

사 양

200
g g

150

■형식표시방법

RH801KP-PXS-OC 1



25

외형도

취부예

구조도



12mm STROKE 평행개폐•공압복동형

RH806KP

26

특 징 파지력 대 파지길이

사 양

600
g g

360

■형식표시방법

RH806KP-PXS-OC 1



27

외형도

취부예

구조도



10mm STROKE 평행개폐•공압복동형

RH801K-C100

28

특 징 파지력 대 파지길이

200
g g

180

■형식표시방법

RH801K-C100-PXS-OC 1

사 양



29

외형도

취부예

구조도



12mm STROKE 평행개폐•공압복동형

RH806K-C100

30

특 징 파지력 대 파지길이

600
g g

380

■형식표시방법

RH806K-C100-PXS-OC 1

사 양



31

외형도

취부예

구조도



80mm STROKE 평행개폐•공압복동형

RH9010

32

특 징 파지력 대 파지점 L의 최대길이 상관관계

사 양

■형식표시방법

RH9010-PXS-OC 1

2
kg kg

0.89



33

외형도

외부근접센서 취부시

구조도



4

60mm STROKE 평행개폐•공압복동형

RH918

34

특 징 파지력 대 파지길이

1
kg kg

0.48

■ 형식표시방법

RH918 -PX-OC 2

사 양



535

외형도

외부근접센서 취부시

구조도



60mm STROKE 평행개폐•공압복동형

RH917

36

특 징 파지력 대 파지길이

1
kg kg

0.41

■ 형식표시방법

RH917 -PX-OC 2

사 양



537

외형도

외부근접센서 취부시

구조도



60mm STROKE 평행개폐•공압복동형

RH917K

38

특 징 파지력 대 파지길이

1
kg kg

0.41

■ 형식표시방법

RH917K - ST - PX-OC 2

사 양



539

외형도

근접센서 취부가능

구조도



240mm STROKE 평행개폐•공압복동형

RH970 (수주생산)

40

특 징 파지력 대 파지점 L의 최대길이 상관관계

■형식표시방법

RH970-PXS-OC 1

7
Kg Kg

7

사 양



41

외형도

외부근접센서 취부시

구조도



120mm STROKE 평행개폐•공압복동형

RH919

42

특 징 파지력 대 파지점 L의 최대길이 상관관계

■ 형식표시방법

RH919-PXS-OC 1

6
Kg Kg

3

사 양



43

외형도

외부근접센서 취부시

구조도



30mm STROKE 평행개폐•공압복동형

RH920

44

특 징 파지력 대 파지길이

■ 형식표시방법

RH920-PXS-OC 1

3.5
Kg Kg

1.36

사 양



45

외형도

외부근접센서 취부시

구조도



40mm STROKE 평행개폐•공압복동형

RH912

46

특 징 파지력 대 파지점 L의 최대길이 상관관계

■형식표시방법

RH912-PXS-OC 1

150
g Kg

0.17

사 양



47

외형도

외부근접센서 취부시

구조도



26mm STROKE 평행개폐•공압복동형

RH840

48

특 징 파지력 대 파지길이

3
kg kg

0.75

사 양

■ 형식표시방법

RH840-PX-OT 2



49

외형도

근접센서 취부가능(Option)

구조도



10mm STROKE 평행개폐•공압복동형

RH703WPK

50

특 징 파지력 대 파지점 L의 최대길이 상관관계

300
g Kg

0.4

사 양

■형식표시방법

RH703WPK- -FS-OC 2



51

외형도

구조도



특 징

PXS(근접센서)

사 양

Sensor PXS•PX•FS

52

■형식표시방법

RH801KP-FS-OT-2

RH901시리즈 RH905시리즈 RH907

RH801시리즈※1 RH806시리즈※1 RH9010

RH919 RH912 SU4

SU50 SU90

RH915

RH970

SU7.5

RH925 RH940 RH960

RH806시리즈 RH918 RH917

RH801시리즈

RH840시리즈

FS(광포토센서)

PX(근접센서)

RH901시리즈 RH905시리즈 RH801시리즈

RH703WPK

RH806시리즈

각종센서

예 :



53

사 양

회로도



10, 20mm STROKE 평행개폐•전동형

RH701시리즈

54

특 징

■형식표시방법

RH701-C

C01•C10
200

g g g
335 365

사 양



55

외형도

구조도



10, 20mm STROKE 평행개폐•전동형

RH702시리즈

56

특 징

■형식표시방법

RH702-C

C01•C10
200

g g g
490 520

사 양



57

외형도

구조도



60mm STROKE 평행개폐·전동형

RH707

58

특 징 Controller결선 예

사 양

1
Kg Kg

0.57

■ 형식표시방법

RH707



59

외형도

구조도



특 징 Controller 결선 예

전동핸드 전용 CONTROLLER

RH700시리즈

60

650

■형식표시방법

(RH701시리즈 전용 Controller)

(RH702시리즈 전용 Controller)

RH700 C1

g

■형식표시방법

(RH707전용 Controller)RH700 C3

RH700 C2

C1•C2•C3



61

사 양

치수도

RH700C1 (RH701용)
RH700C2 (RH702용)
RH700C3 (RH703용) LED 없음



특 징

사용예

COMPLIANCE UNIT 평행이동 1축형

CUM-5

62

0.26

■형식표시방법

CUM-5

사 양 적용압력

Kg



63

외형 치수도 취부방법예



특 징

COMPLIANCE STROKE(XY axis compliance Unit)

CU-60•80

64

■형식표시방법

CU-60

CU-80

사 양

Kg Kg
0.17 0.46



65

외형 치수도



Linear floating 장치

FUM-5

66

■형식표시방법

FUM-5 -

Kg Kg

8 0.31

특 징

사 양

Floating 센서

Floating 선정압력(kgf)

예 :



67

외형 치수도 취부방법예



Linear floating 장치

FUM-6

68

■형식표시방법

FUM-6-

Kg Kg

10 0.53

특 징

사 양

Floating 센서

Floating 선정압력

예 :



69

외형 치수도 취부방법예



특 징

로보트용 자동핸드 교환장치(XY axis compliance Unit)

MCM-5 / MCM-5P

70

예 :

예 :

사 양

■형식표시방법

5
Kg g

185

MCM-5-CN4×2-4CC

MCM-5P-CN2×1



71

외형 치수도

교환동작방법

Floating기구용 전용stand Floating 기구없는 고정stand



초소형 Magnetic 로보트용 자동핸드 교환장치

ATC-03M/TCP-03M

72

특 징

■형식표시방법

ATC-03M

TCP-03M

300
g g

57

사 양



73

외형 치수도

동작모형도

결합도 기구 및 배관예



소형 Magnetic 로보트용 자동핸드 교환장치

ATC-2M/TCP-2M

74

특 징

■형식표시방법

ATC-2M

TCP-2M

ATC-2S

2
Kg g

310

사 양



75

외형 치수도

결합도 기구 및 배관예

취부도



Robot용 자동핸드 교환장치

ATC-10 / TCP-10

76

특 징

■형식표시방법

ATC-10

TCP-10

10
Kg g

320

사 양



77

외형 치수도

결합도 기구 및 배관예

구조도



Robot용 자동핸드 교환장치

ATC-20 / TCP-20

78

특 징

■형식표시방법

ATC-20

TCP-20

20
Kg g

690

사 양



79

외형 치수도

결합도 기구 및 배관예

구조도



ROBOT용 자동핸드 교환장치

ATC-40 / TCP-40

80

특 징

■형식표시방법

ATC-40

TCP-40

40
Kg Kg

1.27

사 양



81

외형 치수도

결합도 기구 및 배관예

구조도



특 징

SWING UNIT(90。/180。회전형)

SU-4•7.5

82

■형식표시방법

SU-4- PXS×1-1

사 양

(4-180。•7.5-180。)

SU-7.5- PXS×1-1

예 :

예 :

Kg Kg

0.13 0.2



83

외형 치수도

구조도

0。, 90。, 2위치센서 취부시



특 징

SWING UNIT(90。회전형)

SU-50•90

84

■형식표시방법

SU-50 PXS×1-1

사 양

SU-90 PXS×1-1

예 :

예 :

Kg Kg

1.0 1.95



85

외형 치수도

구조도

0。, 90。, 2위치 sensor 취부시



특 징

로봇핸드 과부하방지장치

OLP-60•80

86

사 양

Kg Kg

0.36 0.42

■형식표시방법

OLP-60

OLP-80



87

외형 치수도

구조도



특 징

SVM5 / SV1/4

88

g g

70 190

■형식표시방법

SVM5

SV1/4

사 양



89

외형 치수도

배관도






