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매뉴얼 핸드 체인저New

협업 로봇에 최적인 수동식 로봇 핸드 체인저

수동으로 원 터치 교환이 가능！

Model   SXR



주의사항외형치수 로봇 인터페이스특징 형식표시・사양

Manual  Robotic  Hand Changer

수동으로 원 터치 교환이 가능！

매뉴얼  핸드  체인저

협업 로봇에 최적인 수동식 로봇 핸드 체인저

푸셔 부분을 누르면 

툴을 탈부착 할 수 있습니다.

툴을 세트 합니다.

설치 완료입니다.
※ 푸셔 부분을 놓으면 

 내부 스프링에 의해 로크 상태가 됩니다.

협업 로봇에 최적！협업 로봇에 최적！

수동으로 원 터치 교환수동으로 원 터치 교환

마스터 실린더

툴 어댑터

동작설명（탈부착 방법）

Model   SXR
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매뉴얼 핸드 체인저 model  SXR 주의사항외형치수외형치수 로봇 인터페이스특징 형식표시・사양형식표시・사양

3

2

분류

 M ： 마스터 실린더

 T ： 툴 어댑터

4 옵션

 무기호 ： 표준

 F4 ： 툴 측 인터페이스 4 지원

1

2

가반질량

 001 ： 가반질량 0.5～1kg

 003 ： 가반질량 3～5kg

 007 ： 가반질량 7～10kg

 0 ： 제품의 버전 정보입니다. 

디자인 No.

１ 3 4 2１ 3 4

SXR 001  0 -  T  F4

※ SXR0030-T(툴 측） 만 선택 가능

3

2

분류

 M ： 마스터 실린더 용 변환 플레이트

4 옵션

 F4 ： 인터페이스 4 변환 플레이트

1 가반질량

 003 ： 가반질량 3～5kg

 0 ： 제품의 버전 정보입니다. 

디자인 No.

SXRZ 003  0 -  M F4

※ SXR0030-M（마스터 측) 만 설치 가능

 형식

 가반 질량

 위치재현정도

 푸셔를 누르는 힘（릴리스에 필요한 힘）

 사용온도 ※2

 SXR0010-□

 0.5～1

 1.0

 2.0

 약 41

 약 23

 -

 최대 15

 SXR0070-□

 7～10

 14

 15

 약 150

 약 80

 -

 약 30

0.05

0～70

 SXR0030-□

 

 

 

 약 75

 약 43

 -

 SXR□0030-□F4

 

 

 약 75

 약 85

 약 58 ※1

 굽힘방향

 비틀림방향

 마스터 실린더

 툴 어댑터

 변환 플레이트 ※1

kg

mm

N・m

N・m

g

g

g

N

℃

 허용정적모멘트

 제품질량（본체 부분）

 3～5

 약 20

 6.0

 8.0

형식표시：체인저 본체

사양

주의사항

 ※1. 변환 플레이트 SXRZ0030-MF4 만의 질량을 나타냅니다.
 ※2. 온도가 높은 상황에서 본 제품을 만지면 화상의 원인이 되므로 주의 부탁드립니다.

형식표시：변환 플레이트

주의사항

 1. 로봇 플랜지 에의 설치는, SXRZ0030-MF4（변환 플레이트）를 설치한 후, 
  SXR0030-M（마스터 실린더）을(를) 설치해 주십시오.

45°

45°

45
°

45
°

접
속
 치

수
 1
8

3

15

16
.9

12
.5

5.
3

5.
8

2.
5

8.
5

1.
6

13
.8

3

1.
5

φ42

φ16

φ45

φ36

φ12 φ8.4

φ16

φ42

27.4

p.c.d
.25

p.c
.d.2
5

푸셔※1

1-φ3 깊이3
4-φ3.4관통혈

좌삭φ6（뒷 안쪽에서）

4-M3×0.5나사 깊이4

27.4

릴리즈릴리즈

마스터 실린더

SXR0010-M

툴 어댑터

SXR0010-T

+ 0.05
 0

 0
- 0.03

±
0.0
3

±0.03

1-φ3 깊이3+ 0.05
 0

12
.5
±
0.
03

주의사항

 ※1. 내부 스프링 력에 의해 로크 상태가 되고, 
  2개 소의 푸셔 부분을 누르는 것으로 릴리스 상태가 됩니다.

※ 이 그림은 SXR0010의 풀 스트로크 상태를 나타냅니다.

외형치수：SXR0010

3 4
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5
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5
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6
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5

φ42

φ16

φ45

φ36

φ12 φ8.4

φ16

φ42

27.4
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45°

45°

45
°

45
°

접
속
 치

수
 2
2

4.
512

18
.5

20
.9

15
.75
 ±
0.0
3

6.
77.
8

3

10
.1

2.
1

16
.8

3.
52

φ52

φ20

φ56

φ45

φ18

φ20

φ52

35.1

p.c.d
.31.5

p.c.
d.31
.5

푸셔 ※1

4-φ5.3 관통혈

좌삭φ8.8（뒷 안쪽에서）

4-M5×0.8나사 깊이5

35.1

릴리즈릴리즈

마스터 실린더

SXR0030-M

툴 어댑터

SXR0030-T

+ 0.05
 01-φ5　　깊이4

 0
- 0.03

+ 0.03
 0

1-φ5　　깊이4+ 0.05
 0

15
.75
 ±
0.0
3

주의사항

 ※1. 내부 스프링 력에 의해 로크 상태가 되고, 
  2개 소의 푸셔 부분을 누르는 것으로 릴리스 상태가 됩니다.

※ 본 도면은, SXR0030의 풀 스트로크 상태를 나타냅니다.

φ16

마스터 실린더

SXR0030-M

변환 플레이트

SXRZ0030-MF4

툴 어댑터

SXR0030-TF4

주의사항

 ※1. 내부 스프링 력에 의해 로크 상태가 되고, 
  2개 소의 푸셔 부분을 누르는 것으로 릴리스 상태가 됩니다.
 1. 로봇 플랜지 에의 설치는, SXRZ0030-MF4（변환 플레이트）를 설치한 후, 
  SXR0030-M（마스터 실린더）을(를) 설치해 주십시오.

※ 본 도면은, SXR0030-M+SXRZ0030-MF4 / SXR0030-TF4 의 풀 스트로크 상태를 나타냅니다.

45°

45°

45
°

45
°

접
속
 치

수
 3
6

4.
5

6

12

24

25
.3

25
 ±
0.
03

6.
7

6.
5

10
.1
8.
5

2.
1

12 4.
2

3.
5

φ63

φ31.5

φ56

φ45

φ18

φ31.5

φ63

35.1

p.c.
d.50

p.c
.d.5
0

푸셔 ※1

4-φ6.8 관통혈

좌삭φ10.5（뒷 안쪽에서）

SXRZ0030-MF4
변환 플레이트 1-φ6 평행 핀（부속）

1-φ5평행 핀（부속）

4-M6×10
설치 용 낮은 머리 볼트（부속）

4-M5×0.8×14
취부 볼트（부속）

SXR0030-TF4
툴 어댑터

SXR0030-M
마스터 실린더

4-M6나사 깊이6

35.1

릴리즈릴리즈

+ 0.05
 01-φ6　　깊이6

 0
- 0.03

+ 0.03
 0

1-φ6　　깊이6+ 0.05
 0

25
 ±
0.
03

φ
16

외형치수：SXR0030 외형치수：SXR0030-M+SXRZ0030-MF4 / SXR0030-TF4（인터페이스  4 지원）

5 6
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0.0
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4-M5×0.8×14
취부 볼트（부속）

SXR0030-TF4
툴 어댑터

SXR0030-M
마스터 실린더

4-M6나사 깊이6

35.1

릴리즈릴리즈

+ 0.05
 01-φ6　　깊이6

 0
- 0.03

+ 0.03
 0

1-φ6　　깊이6+ 0.05
 0

25
 ±
0.
03

φ
16

외형치수：SXR0030 외형치수：SXR0030-M+SXRZ0030-MF4 / SXR0030-TF4（인터페이스  4 지원）

5 6
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매뉴얼 핸드 체인저 model  SXR 주의사항외형치수외형치수 로봇 인터페이스특징 형식표시・사양형식표시・사양

푸셔 ※1

마스터 실린더

SXR0070-M

툴 어댑터

SXR0070-T

 0
- 0.03

+ 0.03
 0

+ 0.05
 0

+ 0.05
 0

 
±
0.
03

주의사항

 ※1. 내부 스프링 력에 의해 로크 상태가 되고, 
  2개 소의 푸셔 부분을 누르는 것으로 릴리스 상태가 됩니다.
 ※2. 강제 릴리스 용 나사는 비상시에 사용합니다. 
  상세 내용은 P.11 설계 상의 주의사항 4) 핸드 교환(탈부착)에 
  대하여를 참조해 주십시오.

※ 이 그림은 SXR0070의 풀 스트로크 상태를 나타냅니다.

외형치수：SXR0070 MEMO

릴리즈릴리즈

1-φ6        깊이5

43.943.9

p.
c.d
.5
0

p.c.
d.50

4-φ6.8관통혈

10.8

45°

45
°

φ31.5

φ68
1-φ6        깊이5

11
.2

6.
8 22
.9

2.
5

18
2.
4

4

7.
5

φ30

φ61

φ68

φ73

φ31.5

4

20
.5

45°

45
°

4-M6나사 깊이6.3

25
±
0.
03

12

φ16

4.
3

접
속
 치

수
 2
4.
5

25

14
°

14
°

7.
5※
2

2-M3×0.5나사

강제 릴리스 용 나사 ※2
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매뉴얼 핸드 체인저 model  SXR 주의사항외형치수외형치수 로봇 인터페이스특징 형식표시・사양형식표시・사양

푸셔 ※1

마스터 실린더

SXR0070-M

툴 어댑터

SXR0070-T

 0
- 0.03

+ 0.03
 0

+ 0.05
 0

+ 0.05
 0

 
±
0.
03

주의사항

 ※1. 내부 스프링 력에 의해 로크 상태가 되고, 
  2개 소의 푸셔 부분을 누르는 것으로 릴리스 상태가 됩니다.
 ※2. 강제 릴리스 용 나사는 비상시에 사용합니다. 
  상세 내용은 P.11 설계 상의 주의사항 4) 핸드 교환(탈부착)에 
  대하여를 참조해 주십시오.

※ 이 그림은 SXR0070의 풀 스트로크 상태를 나타냅니다.

외형치수：SXR0070 MEMO

릴리즈릴리즈

1-φ6        깊이5

43.943.9

p.
c.d
.5
0

p.c.
d.50

4-φ6.8관통혈

10.8

45°

45
°

φ31.5

φ68
1-φ6        깊이5

11
.2

6.
8 22
.9

2.
5

18
2.
4

4

7.
5

φ30

φ61

φ68

φ73

φ31.5

4

20
.5

45°

45
°

4-M6나사 깊이6.3

25
±
0.
03

12

φ16

4.
3

접
속
 치

수
 2
4.
5

25

14
°

14
°

7.
5※
2

2-M3×0.5나사

강제 릴리스 용 나사 ※2
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매뉴얼 핸드 체인저 model  SXR 주의사항외형치수외형치수 로봇 인터페이스로봇 인터페이스특징 형식표시・사양형식표시・사양

인터페이스 번호(ISO9409-1에 준거)와 SXR의 조합

주의사항

 1. 변환 플레이트를 설계, 제작할 경우는, 아래의 형상 및 SXR의 외형 치수를 참고해 주십시오.
 2. 본 그림은 참고 도면입니다. 

  각 로봇의 사양이나 치수에 따라 플레이트 두께나 설치 위상, 로봇 주변 등을 고려하여 변환 플레이트를 설계·제작해 주십시오.

협업 로봇에 설치 대응

메커니컬 인터페이스 번호：2

메커니컬 인터페이스 번호：4

φ
20
 H
7

φ
31
.5 
H7

φ40 h8

φ63 h8

p.c.d. 3
1.5

p.c.d. 5
0

1-φ5 H7

1-φ6 H7

45°

45°

4-M5×0.8 나사

（90°피치）

4-M6 나사

（90°피치）

로봇 플랜지의 인터페이스 번호 4에 
대응되는 로봇에 직접 설치 가능

※ SXR0070 의 경우는 변환 플레이트가 필요 없습니다.

툴 어댑터

변환 플레이트

SXR0030-TF4

SXRZ0030-MF4

마스터 실린더

SXR0030-Ｍ

로봇 대응 사례：COBOTTA

로봇 대응 사례：TM ROBOT 로봇 대응 사례：ASSISTA

로봇 대응 사례：UR툴 어댑터

마스터 실린더

SXR0010-T

SXR0010-M

+ 0.012
 0

+ 0.015
 0

+ 
0.0
21

 
0

+ 
0.0
25

 
0

 0
- 0.039

 0
- 0.046

메커니컬 인터페이스의 기준 형상

 인터페이스 번호

2

4

4

준거하지 않고

마스터 실린더

SXR0030-M

SXR0030-M

SXR0070-M

SXR0010-M

툴 어댑터

SXR0030-T

SXR0030-TF4

SXR0070-T

SXR0010-T

SXR의 조합

변환 플레이트

-

SXRZ0030-MF4

-

-
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매뉴얼 핸드 체인저 model  SXR 주의사항외형치수외형치수 로봇 인터페이스로봇 인터페이스특징 형식표시・사양형식표시・사양

인터페이스 번호(ISO9409-1에 준거)와 SXR의 조합

주의사항

 1. 변환 플레이트를 설계, 제작할 경우는, 아래의 형상 및 SXR의 외형 치수를 참고해 주십시오.
 2. 본 그림은 참고 도면입니다. 

  각 로봇의 사양이나 치수에 따라 플레이트 두께나 설치 위상, 로봇 주변 등을 고려하여 변환 플레이트를 설계·제작해 주십시오.

협업 로봇에 설치 대응

메커니컬 인터페이스 번호：2

메커니컬 인터페이스 번호：4

φ
20
 H
7

φ
31
.5 
H7

φ40 h8

φ63 h8

p.c.d. 3
1.5

p.c.d. 5
0

1-φ5 H7

1-φ6 H7

45°

45°

4-M5×0.8 나사

（90°피치）

4-M6 나사

（90°피치）

로봇 플랜지의 인터페이스 번호 4에 
대응되는 로봇에 직접 설치 가능

※ SXR0070 의 경우는 변환 플레이트가 필요 없습니다.

툴 어댑터

변환 플레이트

SXR0030-TF4

SXRZ0030-MF4

마스터 실린더

SXR0030-Ｍ

로봇 대응 사례：COBOTTA

로봇 대응 사례：TM ROBOT 로봇 대응 사례：ASSISTA

로봇 대응 사례：UR툴 어댑터

마스터 실린더

SXR0010-T

SXR0010-M

+ 0.012
 0

+ 0.015
 0

+ 
0.0
21

 
0

+ 
0.0
25

 
0

 0
- 0.039

 0
- 0.046

메커니컬 인터페이스의 기준 형상

 인터페이스 번호

2

4

4

준거하지 않고

마스터 실린더

SXR0030-M

SXR0030-M

SXR0070-M

SXR0010-M

툴 어댑터

SXR0030-T

SXR0030-TF4

SXR0070-T

SXR0010-T

SXR의 조합

변환 플레이트

-

SXRZ0030-MF4

-

-
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매뉴얼 핸드 체인저　주의사항 model  SXR 주의사항주의사항외형치수외형치수 로봇 인터페이스특징 형식표시・사양형식표시・사양

주의사항

●  설계상의 주의사항 ●  취부 시공상의 주의사항 ●  취급상의 주의사항 ●  보수 ・ 점검

1） 사양 확인

 ● 각 제품의 사양을 확인한 후 사용하십시오.

 ● 내부 스프링 력에 의해 로크 상태가 되고, 2개 소의 푸셔 부분을 누르는 

 것으로 릴리스 상태가 됩니다.

 (풀 스트로크 상태에서 로크 상태로 돌릴 때도 푸셔 부분을 눌러 주십시오.)

2） 마스터 실린더와 툴 어댑터의 조합에 대하여

 ● 마스터 실린더와 툴 어댑터는 아래 표의 조합으로 사용하십시오.

3）허용 정적 모멘트에 대하여

 ● 허용 정적 모멘트는, 굽힘 방향 모멘트 및, 

 비틀림 방향 모멘트의 각각의 범위 내에서 사용해 주십시오.

 

 굽힘 방향과 비틀림 방향 양쪽의 모멘트가 복합적으로 작용하는 경우에는, 

 각각의 모멘트를 합산해 주십시오. 또, 모멘트에 대해서 여유를 가진 사이즈를 

 선정해 주십시오.

 

4） 핸드  교환(탈부착)에  대하여

 ● 마스터 실린더와 툴 어댑터는 수평으로 연결해 주십시오. 연결 시에 기울기가 

 생기면 기기 가 틀어지거나 끼여져서 클램프 될 우려가 있습니다. 

 끼여져서 클램프 했을 경우, 릴리스할 때, 매우 큰 힘으로 누를 필요가 있습니다.

 SXR0070의 경우, 수동으로 릴리스하기 어려울 가능성이 있습니다. 

 툴 어댑터에 강제 릴리스 용 나사가 설치되어 있으므로, 

 볼트 등 을 설치해 푸셔 부분을 눌러서 강제 릴리스 시켜 주십시오.

5） 옆으로 향한 자세로 핸드 교환(탈부착)을 하는 경우에 대하여

 ● 매뉴얼 핸드 체인저를 옆으로 향한 자세로 연결, 분리할 경우, 

 과대한 모멘트를 받지 않도록 해 주십시오. 매뉴얼 로봇 핸드 체인저의 선정은, 

 가반 하중에 대해 여유를 가진 사이즈를 선정해 주십시오.

1） 핸드 교환(탈부착) 시, 툴의 낙하에 주의해 주십시오.

 ● 매뉴얼 핸드 체인저를 릴리스할 때는, 반드시 툴 낙하 방지 조치가 

 이루어져 있는지 확인하고 나서 조작해 주십시오. 

 툴의 파손이나 인신사고로 이어집니다.

2） 충분한  지식과  경험을  가진  작업자가  취급하십시오 .

 ● 기계 ·장치의  취급 ,  메인터넌스  등은  충분한지식과  경험을  지닌  작업자가  
 실시하십시오 .

3） 안전을  확보할  때  까지는  절대  기기의  취급  및  분리를  하지  마십시오 .  

 ① 기계 ·장치의  점검  및  정비는  피구동  물체의  낙하방지  조치  및  

 폭주방지  조치  등이  되어  있는지  확인한  후  실시하십시오 .  

 ② 기기를 분리할 때는 위에 기술한 안전조치가 취해져 있는지 확인한 후 

 실시하십시오.  

 ③ 운전정지  직후의  기기  분리는  기기  온도가  상승된  경우가  

 있으므로  온도가  내려간  후에  실시하십시오 .  

 ④ 기계 ·장치를  재기동하는  경우는  볼트나  각부의  이상이  없는지

 확인한  후  실시하십시오 .

4） 분해나  개조를  하지  마십시오 .

● 분해  및  개조를  하면  보증기간  이내라  해도  보증이  불가능합니다 .

1） 기기 분리

 ● 기기를 분리할 때는 피구동물체의 낙하방지조치 및 폭주방지 등이 

 행해진것을 확인하고 분리하십시오.

 ● 재기동하는 경우 볼트 헐거움 및 각 부의 이상이 없는지 확인한 후 재기동

 하십시오.

2） 마스터 실린더 ・ 툴 어댑터 청소에 대해서

 ● 마스터 실린더 및 툴 어댑터 에  오염 및 이물질, 점성이 높은 물질이 

 고착된 채로 사용하면 위치결정 정도불량 및 동작불량 원인이 됩니다.

3） 취부 볼트 에 헐거움이 없는지 정기적으로 리토크 점검을 실시하십시오.

4） 동작이 원활한지, 이상한 소리는 나지 않는지 확인해 주십시오.

● 장기간 방치한 후에 재기동할 경우 동작이 정상적인지 확인하십시오.

5） 제품을 보관할 경우 직사광선 ・수분 등을 피해 냉암소에 보관하십시오.

6） 오버홀 ・ 수리는 당사에 문의하십시오.

●  보증

1） 보증기간

 ● 제품  보증기간은  당사  공장  출하후  1년  반  또는  사용  개시  후  1년  중에  

 짧은  쪽이  적용됩니다 .

2） 보증범위

 ● 보증기간중에  당사의  책임에  의해  고장이나  부적합이  발생한  경우는  

 당사  책임으로  그  기기의  고장부분  교환  또는  수리를  실시합니다 .  

 단 ,다음의  항목에  해당하는  제품  관리에  관련된  고장  등은  

 이  보증의  대상  범위에서  제외됩니다 .  

  ① 정해진  보수  ・ 점검이  실시되지  않은  경우  

 ② 사용자측의  판단에  따라  부적합  상태  그대로  사용되어  이에기인한  

 고장  등의  경우  

 ③ 사용자측의  부적절한  사용  및  취급에  의한  경우 .

 （제삼자의  부당행위로  인한  파손  등도  포함됩니다 .）

 ④ 고장  원인이  당사  제품  이외의  사유로  인한  경우 .  

 ⑤ 당사가  실시한  이외의  개조나  수리 ,  또는  당사가  승낙 ·확인하지  않은  

 개조나  수리에  기인하는  경우 .  

 ⑥ 그  외  천재지변이나  재해에  기인하여  당사의  책임이  아닌  경우 .  

 ⑦ 소모나  열화에  기인하는  부품비용  또는  교환비용

 （고무・플라스틱・씰링재  및  일부  전장품  등）

 또한  제품의  고장에  의해  유발되는  손해는  보증대상  범위에서  

 제외됩니다 .

1） 마스터실린더  / 툴어댑터  취부 ,  분리

 ● 취부 볼트는 아래 표의 토크로 체결하십시오.

 취부시에는 위치 결정 핀을 사용하여 마스터실린더 / 툴 어댑터가 기울어지지 

  않도록 볼트로 균등하게 체결하십시오.

 위치 결정 핀을 사용하지 않고 취부하면 모멘트 특성이 확보되지 않을 수 

 있습니다.

 마스터 실린더

 SXR0010-M

 SXR0070-M

 SXR0030-M

 툴 어댑터

 SXR0010-T
 SXR0030-T
 SXR0030-TF4
 SXR0070-T

 形式
 SXR0010
 SXR0030
 SXR0070

 굽힘 방향 모멘트

 1N･m
 6N･m
 14N･m

 비틀림 방향 모멘트

 2N･m
 8N･m
 15N･m

 SXR0010-M
 SXR0030-M
 SXR0070-M
 SXR0010-T
 SXR0030-T
 SXR0030-TF4
 SXR0070-T
 SXRZ0030-MF4

 마스터 실린더

 형식  볼트호칭 
 M3×0.5
 M5×0.8
 M6
 M3×0.5
 M5×0.8
 M6
 M6
 M6

 볼트개수

 4
 4
 4
 4
 4
 4
 4
 4

 체결토크

 1.3N･m
 6.3N･m
 10N･m
 1.3N･m
 6.3N･m
 10N･m
 10N･m
 5.3N･m

 툴 어댑터

 변환 플레이트

복합 모멘트=　（굽힘 방향 모멘트2 +비틀림 방향 모멘트2）
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매뉴얼 핸드 체인저　주의사항 model  SXR 주의사항주의사항외형치수외형치수 로봇 인터페이스특징 형식표시・사양형식표시・사양

주의사항

●  설계상의 주의사항 ●  취부 시공상의 주의사항 ●  취급상의 주의사항 ●  보수 ・ 점검

1） 사양 확인

 ● 각 제품의 사양을 확인한 후 사용하십시오.

 ● 내부 스프링 력에 의해 로크 상태가 되고, 2개 소의 푸셔 부분을 누르는 

 것으로 릴리스 상태가 됩니다.

 (풀 스트로크 상태에서 로크 상태로 돌릴 때도 푸셔 부분을 눌러 주십시오.)

2） 마스터 실린더와 툴 어댑터의 조합에 대하여

 ● 마스터 실린더와 툴 어댑터는 아래 표의 조합으로 사용하십시오.

3）허용 정적 모멘트에 대하여

 ● 허용 정적 모멘트는, 굽힘 방향 모멘트 및, 

 비틀림 방향 모멘트의 각각의 범위 내에서 사용해 주십시오.

 

 굽힘 방향과 비틀림 방향 양쪽의 모멘트가 복합적으로 작용하는 경우에는, 

 각각의 모멘트를 합산해 주십시오. 또, 모멘트에 대해서 여유를 가진 사이즈를 

 선정해 주십시오.

 

4） 핸드  교환(탈부착)에  대하여

 ● 마스터 실린더와 툴 어댑터는 수평으로 연결해 주십시오. 연결 시에 기울기가 

 생기면 기기 가 틀어지거나 끼여져서 클램프 될 우려가 있습니다. 

 끼여져서 클램프 했을 경우, 릴리스할 때, 매우 큰 힘으로 누를 필요가 있습니다.

 SXR0070의 경우, 수동으로 릴리스하기 어려울 가능성이 있습니다. 

 툴 어댑터에 강제 릴리스 용 나사가 설치되어 있으므로, 

 볼트 등 을 설치해 푸셔 부분을 눌러서 강제 릴리스 시켜 주십시오.

5） 옆으로 향한 자세로 핸드 교환(탈부착)을 하는 경우에 대하여

 ● 매뉴얼 핸드 체인저를 옆으로 향한 자세로 연결, 분리할 경우, 

 과대한 모멘트를 받지 않도록 해 주십시오. 매뉴얼 로봇 핸드 체인저의 선정은, 

 가반 하중에 대해 여유를 가진 사이즈를 선정해 주십시오.

1） 핸드 교환(탈부착) 시, 툴의 낙하에 주의해 주십시오.

 ● 매뉴얼 핸드 체인저를 릴리스할 때는, 반드시 툴 낙하 방지 조치가 

 이루어져 있는지 확인하고 나서 조작해 주십시오. 

 툴의 파손이나 인신사고로 이어집니다.

2） 충분한  지식과  경험을  가진  작업자가  취급하십시오 .

 ● 기계 ·장치의  취급 ,  메인터넌스  등은  충분한지식과  경험을  지닌  작업자가  
 실시하십시오 .

3） 안전을  확보할  때  까지는  절대  기기의  취급  및  분리를  하지  마십시오 .  

 ① 기계 ·장치의  점검  및  정비는  피구동  물체의  낙하방지  조치  및  

 폭주방지  조치  등이  되어  있는지  확인한  후  실시하십시오 .  

 ② 기기를 분리할 때는 위에 기술한 안전조치가 취해져 있는지 확인한 후 

 실시하십시오.  

 ③ 운전정지  직후의  기기  분리는  기기  온도가  상승된  경우가  

 있으므로  온도가  내려간  후에  실시하십시오 .  

 ④ 기계 ·장치를  재기동하는  경우는  볼트나  각부의  이상이  없는지

 확인한  후  실시하십시오 .

4） 분해나  개조를  하지  마십시오 .

● 분해  및  개조를  하면  보증기간  이내라  해도  보증이  불가능합니다 .

1） 기기 분리

 ● 기기를 분리할 때는 피구동물체의 낙하방지조치 및 폭주방지 등이 

 행해진것을 확인하고 분리하십시오.

 ● 재기동하는 경우 볼트 헐거움 및 각 부의 이상이 없는지 확인한 후 재기동

 하십시오.

2） 마스터 실린더 ・ 툴 어댑터 청소에 대해서

 ● 마스터 실린더 및 툴 어댑터 에  오염 및 이물질, 점성이 높은 물질이 

 고착된 채로 사용하면 위치결정 정도불량 및 동작불량 원인이 됩니다.

3） 취부 볼트 에 헐거움이 없는지 정기적으로 리토크 점검을 실시하십시오.

4） 동작이 원활한지, 이상한 소리는 나지 않는지 확인해 주십시오.

● 장기간 방치한 후에 재기동할 경우 동작이 정상적인지 확인하십시오.

5） 제품을 보관할 경우 직사광선 ・수분 등을 피해 냉암소에 보관하십시오.

6） 오버홀 ・ 수리는 당사에 문의하십시오.

●  보증

1） 보증기간

 ● 제품  보증기간은  당사  공장  출하후  1년  반  또는  사용  개시  후  1년  중에  

 짧은  쪽이  적용됩니다 .

2） 보증범위

 ● 보증기간중에  당사의  책임에  의해  고장이나  부적합이  발생한  경우는  

 당사  책임으로  그  기기의  고장부분  교환  또는  수리를  실시합니다 .  

 단 ,다음의  항목에  해당하는  제품  관리에  관련된  고장  등은  

 이  보증의  대상  범위에서  제외됩니다 .  

  ① 정해진  보수  ・ 점검이  실시되지  않은  경우  

 ② 사용자측의  판단에  따라  부적합  상태  그대로  사용되어  이에기인한  

 고장  등의  경우  

 ③ 사용자측의  부적절한  사용  및  취급에  의한  경우 .

 （제삼자의  부당행위로  인한  파손  등도  포함됩니다 .）

 ④ 고장  원인이  당사  제품  이외의  사유로  인한  경우 .  

 ⑤ 당사가  실시한  이외의  개조나  수리 ,  또는  당사가  승낙 ·확인하지  않은  

 개조나  수리에  기인하는  경우 .  

 ⑥ 그  외  천재지변이나  재해에  기인하여  당사의  책임이  아닌  경우 .  

 ⑦ 소모나  열화에  기인하는  부품비용  또는  교환비용

 （고무・플라스틱・씰링재  및  일부  전장품  등）

 또한  제품의  고장에  의해  유발되는  손해는  보증대상  범위에서  

 제외됩니다 .

1） 마스터실린더  / 툴어댑터  취부 ,  분리

 ● 취부 볼트는 아래 표의 토크로 체결하십시오.

 취부시에는 위치 결정 핀을 사용하여 마스터실린더 / 툴 어댑터가 기울어지지 

  않도록 볼트로 균등하게 체결하십시오.

 위치 결정 핀을 사용하지 않고 취부하면 모멘트 특성이 확보되지 않을 수 

 있습니다.

 마스터 실린더

 SXR0010-M

 SXR0070-M

 SXR0030-M

 툴 어댑터

 SXR0010-T
 SXR0030-T
 SXR0030-TF4
 SXR0070-T

 形式
 SXR0010
 SXR0030
 SXR0070

 굽힘 방향 모멘트

 1N･m
 6N･m
 14N･m

 비틀림 방향 모멘트

 2N･m
 8N･m
 15N･m

 SXR0010-M
 SXR0030-M
 SXR0070-M
 SXR0010-T
 SXR0030-T
 SXR0030-TF4
 SXR0070-T
 SXRZ0030-MF4

 마스터 실린더

 형식  볼트호칭 
 M3×0.5
 M5×0.8
 M6
 M3×0.5
 M5×0.8
 M6
 M6
 M6

 볼트개수

 4
 4
 4
 4
 4
 4
 4
 4

 체결토크

 1.3N･m
 6.3N･m
 10N･m
 1.3N･m
 6.3N･m
 10N･m
 10N･m
 5.3N･m

 툴 어댑터

 변환 플레이트

복합 모멘트=　（굽힘 방향 모멘트2 +비틀림 방향 모멘트2）
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매뉴얼 핸드 체인저 model  SXR 주의사항주의사항외형치수외형치수 로봇 인터페이스특징 형식표시・사양형식표시・사양

MEMO MEMO
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MEMO MEMO
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매뉴얼 핸드 체인저New

협업 로봇에 최적인 수동식 로봇 핸드 체인저

수동으로 원 터치 교환이 가능！

Model   SXR


