
DHJ2-140A　　 2 シリーズ　 協働ロボット用モーターハンド

Plug & Play で簡単接続。

■CRX シリーズにPlug & Play。
■3 色のLED で動作状態を表示。
■ストローク140mm のロングストローク。
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周囲温度
動作ストローク
モーター1回転あたりの移動量
把持力
動作時間
本体質量
動作条件 （株）ファナック製CRX-10iA 手首信号コネクタに接続。

PC通信のRS485通信。
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長さ300mm

4-M5×0.8 貫通
(ﾊﾝﾄﾞ固定用)

LED点灯表示
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外形図

DHJ2-140A　標準
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■DHJ2-140A

ストローク幅
5mm時

ストローク幅
50mm時

ストローク幅
100mm時

■把持力
電流（A） 時においてハンドのス
トローク幅 L における閉方向に
作用する把持力を表します。
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