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第一関節

第二関節

旋回関節

関節構成

十字姿勢

２対２姿勢

姿勢と最大指間距離

爪側腹側

④

③

②
①

指先センサ
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動作範囲
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その他の形状については、ご相談下さい

ターゲットアイテム例

液体パウチ

トレイ 卵パック

瓶 ブリスター

袋

機械部品 機械部品

箱
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ボトル



←汎用出力

←Ethernet→ 分岐ケーブル

PRS-Aハンド

お客様にてご用意ください。

延長ケーブル

接続図

オプション品にて準備しております。

ロボットコントローラ
[F60]

DC24V
電源

項目 仕様

Ethernet延長ケーブル CAT5e以上

汎用出力ケーブル 出力電流0.5Amax

DC24V電源
DC24V±10％ 4.5Amax

電源ケーブル

ご用意品一覧
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オプション

分岐ケーブル
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M12側
ケーブル 端末側

色 サイズ RJ45 e-CON

1 橙/白 26AWG 1 -

2 橙 26AWG 2 -

3 緑/白 26AWG 3 -

- - - 4 -

- - - 5 -

4 緑 26AWG 6 -

- - - 7 -

- - - 8 -

5 青 20AWG - 1

6 白 20AWG - 2

7 茶 20AWG - 3

8 黒 20AWG - 4

ピン配線表

延長ケーブル

L:4.5m,12.5m

※延長ケーブルは4.5mと12.5mの
2種類用意しております。

交換目安

使用回数：70,000回

使用期間：1ヶ月

指サック

部番 部 品 名 備 考

1 M12コネクタ（Yタイプ）ソケット
YS-387（行田電線）
延長ケーブルと接続

２ RJ45コネクタ
Ethernet

ロボットコントローラと接続

３ コネクタ(e-CON)
37104-2206-000FL（スリーエム）

DC24V電源と接続

部品表

ピン番号 信号名 備考

1 GND 電源GND

2 COM ハンド出力信号

3 ＋24V 電源(DC24V)

4 OUT ハンド出力信号

ピン配線表 ③コネクタ(e-CON)



取り付け方法 諸元

項目 仕様値

許容トルク
(モータ回転方向)

第一関節：0.26N･m
第二関節：40N･m
旋回関節：0.48N･m

最大関節速度
第一関節：98.3rpm
第二関節：19.6rpm
旋回関節：95.9rpm

最大把持能力 1kg

指令分解能 0.1°

外部出力 指先センサ反応ON/OFF状態

制御方式
Ethernet TCP/IP Socket通信
（ハンド側がサーバ）

保護機能

･システムエラー
･電圧異常
･過電流保護
･モータ電子サーマル
･過速度
･位置ずれ検知

質量 2.4kg

周囲温度 0～40℃（凍結しないこと）

周囲湿度 10～90%RH(結露なきこと)

電源電圧 DC24V±10%

最大消費電流 4.5A

設計寿命 648万回の把持動作
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