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杭州弗克机械科技有限公司

自锁接近传感器位置（自锁传感器灯亮时为自锁状态）
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零件号

杭州弗克机械科技有限公司
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标记 处数 分区 更改文件号 签名 年 月 日 阶 段 标 记
底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

日期

307(閉）
517(開）

 124 ±0.05  124 ±0.05 

 390 
2-Rc3/8
エア接続口
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底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

日期

307(闭合）
517(张开）

 124 ±0.05  124 ±0.05 

 390 
2-Rc3/8
接气口

 580 

 91 ±0.05  91 ±0.05 

 25  25  25  25 4×2-M5
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1 底部安装孔

2 底部安装定位

3 接近传感器预留安装孔

4 自锁接气口

5 夹指安装孔

6 夹指安装定位

A 压缩空气接口

B 自锁接近传感器位置（自锁传感器灯亮时为自锁状态）

C 注脂孔

注:当无气时，夹爪保持自锁状态，禁止开闭动作
 当通气时，夹爪解开自锁状态，进行开闭动作
 此项为机械自锁结构，可选配。
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工艺

标准化

批准

阶 段 标 记
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底图总号

旧底图总号
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描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

版本

主管设计

替代   
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杭州弗克机械科技有限公司

日期

307(闭合）
517(张开）

 124 ±0.05  124 ±0.05 

 390 
2-Rc3/8
接气口
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 91 ±0.05  91 ±0.05 
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1 底部安装孔

2 底部安装定位

3 接近传感器预留安装孔

4 自锁接气口

5 夹指安装孔

6 夹指安装定位

A 压缩空气接口

B 自锁接近传感器位置（自锁传感器灯亮时为自锁状态）

C 注脂孔

注:当无气时，夹爪保持自锁状态，禁止开闭动作
 当通气时，夹爪解开自锁状态，进行开闭动作
 此项为机械自锁结构，可选配。
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TJS-150-580

9 3

TJS-150-580

F
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U
K

-TJ

製品型番 TJS-150-580

126

105

0.5~0.7

-5~60

kg

mm

MPa

℃

2200

600

<15

<50

580*254*368

N.m

N.m

μ m

％

mm

45

常閉

320

11000

900

L

mm

N

N.m

± 0.15

6

20000

Rc3/8

mm

cpm

N

FR

TRL

FZ

TZL

TF

TP

TG

TE

HT

注：
無気の時、ハンドは自動ロック状態を維持し
、開閉動作を禁止します
通気の時、ハンドは自動ロック状態を解除し
、開閉動作を行います
この項目は機械的自動ロックプランで、オプ
ション可能です
（自動ロックセンサーが点灯する時、自動ロ
ック状態を解除します）

底部取付穴1

底部取付定位

接近センサー予備取付穴3

自動ロックエアホース接続4

指取付穴

クランピング指取り付け位置6

圧縮空気インタフェースA

自動ロック接近センサー位置

グリース注入穴C
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パラメータ値 単位製品特性

製品重量

製品外形寸法（縦横高さ）

1回の作業サイクルガス消費量

ガス継ぎ口の規格

*配合用のセンサーの型番及び数量は、当社の営業に連絡してください

ハンド総ス
トローク光軸またはレール支持

光軸またはレール支持式ハンドシリーズ FOUK-TJ

ロボットエンドソリューション

シリンダ径シリーズ番号

単側開閉範囲

使用空気圧

使用温度範囲

動作負荷モーメント My

動作負荷モーメント Mz

使用空気の湿度

自動ロック機構

許容最大把持距離

動作負荷モーメント Mx

繰り返し精度

最高使用周波数

両側最大把持力

潤滑方式 専用潤滑グリース

使用空气尘埃粒度

垂直方向最大静的負荷 Fz

WWW.FOUKGRIPPER.COM WWW.FOUKGRIPPER.COM


