
片側基準の把持が出来る
HP07TR・HP16シリーズ！！

WEB商談・打合せ始めました

新製品発売情報

新製品予告情報

●ホームページアドレス
http://www.newera.co.jp
●問い合わせアドレス
eigyo2@newera.co.jp

ホームページの
お問い合わせから受付可能です。
もしくは担当の営業へ
ご相談ください！

協働ロボット用のエアハンドが発売！
Plug&Playで簡単接続！
ABS樹脂カバー採用！

XY方向の誤差吸収ユニット PXYシリーズに
Θ角が追加されたPXYQシリーズを
ラインナップします！！
XYに加えθ角も許容できる様になりました！
近日発売予定です！

ＰＸＹＱシリーズ

Robotic Gripper

製品紹介 取付方法
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最新情報は SNSでチェックするべし！
使用例や動画もあってわかりやすいんじゃ！
ホームページからもアクセスできるぞ！

新製品

新発売

Plug & Play 対応



従来の構成

片側基準で位置決めしたい場合

1台のアクチエーターで解決します！！
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サイズ違いのシリンダ2本

壁に押し付け

タイミングハンド

HP07TRシリーズ

タイミングハンド
HP07TRシリーズ

バルブ1
（位置決めレバー制御）

バルブ2
（把持レバー制御）

非同期の原理
1台のハンドに異径のシリンダが2本内蔵されており
大径シリンダと小径シリンダをそれぞれで動かせる。

使用例
基準側をストロークエンドに固定し小径シリンダで
連続把持も可能です。

時間差の原理（閉時）
●閉ポートへエアーを加圧すると中で回路が分岐され
　位置決めレバー（大径ピストン）へエアーが入り
　ストロークエンドへ作動。
　⇒ 基準位置を作る！
●把持レバー（小径ピストン）へはもう一方のエアーが
　入る。ニードルで絞られたエアーがタンクに貯まり、
　スプールが切り替わり、遅れて小径ピストンへ
　エアーが流れる。
　⇒ 時間差で把持！　

把持時（閉ポート）

開放時（開ポート）

ニードルタンク

スプール

それぞれのレバーを駆動させる事が
出来るのじゃ

デメリット
●スペースがかさむ
●配管、配線がかさむ
●電磁弁がかさむ

デメリット
●基準位置が固定なので
　ワークをかわせない
　微調整が出来ない

非同期タイプ

HP16シリーズ

非同期ハンド
HP16シリーズ OR

ニードルで時間差調整ができるのじゃ

動画

動画メリット
・省スペース  ・停止位置調整付き  ・繰り返し精度±0.004mm

※実測値


