
ロボットハンドの段替

Model   JV□
オートカプラ

小型・協働ロボットの共用化溶接ジグ・パレットの交換

ロボットを、設備間で交換した際、ロケートクランプ（model SWQ/SWT)の繰返し位置決め精度３μmで、

設置できるため再設置時のロボットの再ティーチング、もしくは位置の補正が不要になります。

設置作業がだれでも簡単に行えるようになります。

作業の異なる「ジグＡ」と「ジグＢ」をロボット１台で共用化し

ロボットを移動・段替えさせることで、作業を汎用化します。

ロボットを再設置しても、高精度位置決めで再ティーチング不要

ロボットを段替え

溶接ジグパレットをパレットクランプで交換し、複数のワークに対応します。

パレットクランプ(model WVS)は３μmの繰返し位置決め精度で、高精度にパレット交換ができ段取時間を削減します。

ロボットを用いたポジショナの
パレット交換と高精度位置決めで設備を汎用化

溶接ジグパレット

Model   WVS

ハイパワー
パレットクランプ

ロボット搬送パレットロボット搬送パレット

小型ロケートクランプ小型ロケートクランプ

Model   SWQ
小型ロケートクランプ

モーメントに強い

パレットサイズにより、パレットにたわみが生じる場合、

複数のパレットクランプを任意位置に配置して

モーメントに耐える設備にすることができます。

パレットクランプ

たわみが生じやすい

ロボットハンドチェンジャーは、１台で位置決めが

完結するため、複数台配置することはできません。

パレット外側がモーメントによりたわみに弱くなります。

ジグ B

ジグ A

ロボットハンドチェンジャー
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