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공기압 액츄에이터에, 높은 위치 정도와 고강성을 더함.

코가네이-알파시리즈는 구동 모듈로서의 완성도를 높여,

FA 라인 설계, 제작의 효율화와 퍼포먼스 업을

뛰어난 어플리케이션으로 지원합니다.

PLUS PRECISION

● 소형화에 대응
설치면, 피설치면 모두 □40mm의
소형 사이즈(설치 피치32mm)

● 퀵 피팅(표준 장비)
�4튜브용 퀵 피팅 부착

● 효율 공간 설계
장치 설계에 유연하게 대응하는
5면 배관구

● 고정도∙고강성
고신뢰 리니어 가이드를 채용

컴플라이언스모듈

평행클램프모듈
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더 더욱, 소형화를 추구한 마이크로시리즈가 등장!
핸드링 공정에서의 오차 흡수 기능과 파지 기능을 더욱 소형화∙경량화(당사∙기존 제품과 비교)한 마이크로시리즈.
고정도로 부드러운 캐칭과 핸드링을 가능하게 하고, 로봇 핸드의 비용 절감에 위력을 발휘합니다.

■시리즈 구성

오차흡수기능

컴플라이언스 모듈

SHM61J의 이동 방향 SHM62J(NZ사양)의 이동 방향

● 구속 링에 의한 적은 구심력으로 위치 결정의 오차를 흡수합니다.

● 중심을 유지하는 뛰어난 구심력을 발휘.

● 설치면□40mm, 설치 피치 32mm의 소형 모듈.

● 공기압을 가하면 위치 결정용 강구(鋼球)에 의해 규제된 기준 위치에서 잠글 수 있습니다.

SHM61J
SHM62J(NZ사양)

J사이즈 (설치 피치：32mm)

파지기능

평행 클램프 모듈
● 설치면□40mm, 설치 피치 32mm의 2 타입과 설치면□30mm, 설치 피치 24mm의 1 타입.

● 리니어 가이드에 의해 롱 그립 파지와 오버 행 파지를 실현.

● 배관 접속구를 5면에 배치하여, 합리적인 장치 설계에 대응.

● 반복 파지 정도는 ±0.01mm.

● 개폐 스트로크 6mm와 8mm. 작은 워크에 최적.

SHM73J-16
J 사이즈(설치 피치：32mm)

◆ 실린더 호칭 직경：�16

SHM73J-12
J 사이즈(설치 피치：32mm)

◆ 실린더 호칭 직경：�12

SHM73B-12
미세 워크나 좁은 장소에의 픽 & 

플레이스(Pick & Place)에 최적.

B 사이즈(설치 피치：24mm)

◆ 실린더 호칭 직경：�12

SHM62J(NZ사양)

SHM73J-16

SHM73J-12

SHM73B-12 컴플라이언스 모듈과 평행 클램프 모듈의 사용 예

SHM61J

SHM73B-12는 컴플라이언스 모듈
에 직접은 설치할 수 없습니다.

1391

미니비트

노크

멀티
마운트

지그C

지그JC

펜

슬림

트윈포트

다이나

SD

미니
가이드

가이드부착지그
�6~10

가이드부착지그
�12~63

가이드
부착GA

트윈
로드�6

트윈
로드B

알파
트윈로드

액시스
실린더

슬라이드
유니트

로드
슬라이더

멀티
슬라이더

Z슬라이더

GT

WS

MT

RT

WT

YZ

ORV

ORC�10

ORCA
ORGA

ORK

ORC
�63,�80

플랫
로드레스

MRC
MRG

ORS
MRS

ORW
MRW

RAP

RAT

RAN

RAK

RAG

RWT

스윙

트위스트

러버핸드

에어핸드

플랫형
에어핸드

SHM
마이크로

SHM

저속

센서
스위치
실린더
조인트
로드엔드



1182

SHM61J

J

J
공기

0.2�0.6

1.0

0�60
수평 패시브 타입, 록 기구 부착�

불필요

0.8

±1.0

-0.5

±2.5

±0.6

5.0(이동량 0.5mm의 경우)

5.0(이동량 0.3mm의 경우)

�0.04 MAX.

�0.20 MAX.

110

형식

항목

설치 규격

사용 유체

사용 압력 범위 MPa
보증 내압력 MPa
사용 온도 범위 ℃

작동 형태와 기구

급유

최대 가반 질량 kg

이동량

X�Y mm

Z mm

θ 도(�)

α 도(�)

X�Y N

Z N
(록(Lock)시) mm
(해방 시) mm

구심력

구심정도(��)

질량 g

설치면(프레임)

피설치면(플레이트)

�：공기압을 �가� �는 록 상태가 됩니다.

SHM 61 J

설치규격
J：설치 피치 32mm 마이크로시리즈

모듈명
컴플라이언스 모듈

알파시리즈
시스테메틱
핸드링 모듈 ※ 위치 결정 핀이 2개 부속되어 있습니다.

빠른응답성과재현성이뛰어난오차흡수모듈.
록기구가탑재되어있습니다.

작동원리
● 프레임� 플레이트는 �동(��)용 강구를 ��, 구속 링에 의� �은 구심력을 �으

면서 프리(Free)의 상태로 유지합니다.
● 공기압을 가하면 이너 플레이트가 아래로 눌려, 위치 결정용 강구에 의해 규제된 기

준 위치에서 록 상태가 됩니다.

주의：체결용의 �사 �를 �면, �� 정도(��)가 ��지�로 �해하지 마십시오.

구심력：컴플라이언스 모듈은 구속 링에 의해 5N의 힘으로
중심을 유지하려는 힘이 작용하고 있습니다. 이 힘을

「구심력」이라고 합니다.

용어설명

컴플라이언스모듈

사양 주문기호
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위치결정핀
(소정의 구멍에 접착제를 병용하여 삽입해 주십시오.)

프레임

퀵피팅

위치결정강구

스프링

이너플레이트

SHM61J

J

J
공기

0.2�0.6

1.0

0�60
수평 패시브 타입, 록 기구 부착�

불필요

0.8

±1.0

-0.5

±2.5

±0.6

5.0(이동량 0.5mm의 경우)

5.0(이동량 0.3mm의 경우)

�0.04 MAX.

�0.20 MAX.

110

형식

항목

설치 규격

사용 유체

사용 압력 범위 MPa
보증 내압력 MPa
사용 온도 범위 ℃

작동 형태와 기구

급유

최대 가반 질량 kg

이동량

X�Y mm

Z mm

θ 도(�)

α 도(�)
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(록(Lock)시) mm
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구심력

구심정도(��)

질량 g

설치면(프레임)

피설치면(플레이트)

�：공기압을 �가� �는 록 상태가 됩니다.

SHM 61 J

설치규격
J：설치 피치 32mm 마이크로시리즈

모듈명
컴플라이언스 모듈

알파시리즈
시스테메틱
핸드링 모듈 ※ 위치 결정 핀이 2개 부속되어 있습니다.

빠른응답성과재현성이뛰어난오차흡수모듈.
록기구가탑재되어있습니다.

작동원리
● 프레임� 플레이트는 �동(��)용 강구를 ��, 구속 링에 의� �은 구심력을 �으

면서 프리(Free)의 상태로 유지합니다.
● 공기압을 가하면 이너 플레이트가 아래로 눌려, 위치 결정용 강구에 의해 규제된 기

준 위치에서 록 상태가 됩니다.

주의：체결용의 �사 �를 �면, �� 정도(��)가 ��지�로 �해하지 마십시오.

구심력：컴플라이언스 모듈은 구속 링에 의해 5N의 힘으로
중심을 유지하려는 힘이 작용하고 있습니다. 이 힘을

「구심력」이라고 합니다.

용어설명

컴플라이언스모듈

사양 주문기호
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사용예

비고：설치면과피설치면과의접촉면평행도공차=0.04

워크삽입개시 오차흡수의기능발휘 워크삽입완료

SHM61J치수도 (mm)

SHM61J
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1. 레버에 클립을 설치할 경우는, 최대한 짧고 경량의 것을 설계해 주십시오.

클립이 길고 무거우면 개폐 시의 충격력이 켜져서 파지 정도의 저하나 접

동부 등의 마모, 파손의 원인이 됩니다.

2. 워크의 낙하 방지, 파손 방지, 클램프 시의 금속음 경감을 위해, 클립과 워

크의 접촉 부분에는 수지나 고무 재질을 붙여 주십시오.

3. 그립 포인트 위치가 긴 경우나 공기 압력이 높은 경우, 레버 부에 과대한

파지 모멘트가 발생하여, 레버 파손의 원인이 됩니다. 반드시 그립 포인

트의 제한 범위 표(1399 페이지)를 참조한 후 범위 내에서 사용해 주십

시오.

4. 레버의 개폐 속도가 워크에 대해 필요 이상으로 빠르면, 개폐 시의 충격력

이 커져서 파지 정도의 저하나 접동부 등의 마모, 파손의 원인이 됩니다.

스피드 컨트롤러 등을 사용하여 충격을 최대한 감소시킨 워크의 파지를

실시해 주십시오.

5. 모듈 본체를 직진이나 선회시켜 이동할 경우에는, 이동끝단에 쇼크 업소

버 등을 사용하여 최대한

매끄럽게 정지시키도록 해

주십시오.

급격히 정지시키면, 워크

가 튀어나오거나 낙하 등을

일으키는 원인이 됩니다.

6. 레버에 클립을 설치할 때

는, 레버가 레버를 비집고

들어가지 않도록 스패너

등으로 지지해 주십시오.

또한, 설치 볼트의 조임 토크는 아래 표를 참고해 주십시오.

7. 레버 부에 횡하중이나, 압축, 인장 하중이 가해지는 사용 방법은 가능한

피해 주십시오. 꼭 필요한 경우에는 가까운 자사 영업소에 상담해 주십

시오.

8. 실제로 파지할 워크의 질량은, 실효 파지력의 1/10~1/20의 정도로 설정

해 주십시오.

9. 워크를 파지한 체로 에어 핸드를 이동시킬 경우의 워크 질량은 실효 파지

력의 1/30~1/50정도로 설정해 주십시오.

10. 클립의 재질이나 형상, 파지면 상태, 워크의 이동 속도 등에 의해, 파지

할 수 있는 워크 질량은 대폭으로 달라지므로, 사양표나 그래프의 수치

는 어디까지 기준으로 삼아주십시오.

형식

SHM73J-12, SHM73B-12
SHM73J-16

사용 볼트

M3×0.5

M4×0.7

최대 조임 토크 N�m

0.59

1.37

1. 모듈 본체를 직진이나 선회시켜 이동할 경우에는, 공기압을 인가하여 록

상태로 해주십시오. 또한,이동끝단에 쇼크 업소버 등을 설치하여 최대한

매끄럽게 정지시키도록 해주십시오. 급격한 정지를 하면, 록이 풀리고 구

심 정도를 잃게 되는 원인이 됩니다.

2. 최대 가반 질량의 범위 내에서 사용해 주십시오. 너무 무거우면, 접동부의

마찰이나 열화의 원인이 됩니다.

3. 반드시 수평 위치에서 사용해 주십시오.

4. 피설치면에 핸드나 다른 모듈을 설치할 때, 배관이나 배선에 의해 이동(컴

플라이언스)에 방해가 되는 것이 없도록 주의해 주십시오.

평행클램프모듈

1. 사용 유체는 공기를 사용하며, 이외의 유체의 경우에는 가까운 자사 영업

소에 상담해 주십시오.

2. 열화된 컴프레서 유 등을 포함하지 않는 청정한 공기를 사용해 주십시오.

3. 각 모듈의 근처에 에어 필터(여과도 40㎛ 이하)를 설치하여 드레인이나

이물질을 제거해 주십시오. 또한, 에어 필터의 드레인 배출은 정기적으로

실시해 주십시오.

윤활

무급유로 사용할 수 있으나, 급유할 경우는 터� 유(�) 1종(��� ��32) 상�

품을 사용해 주십시오.

배관

배관 내에 플러싱(압축 공기를 불어 넣는 것)을 충분히 실시해 주십시오. 배

관 작업 중에 발생하는 절편이나 씰 테이프, 녹 등이 혼입되면 공기 누설 등

의 작동 불량의 원인이 됩니다.

일반주의사항

1. 물방울, 기름 방울이 닿는 장소나 분진이 많은 장소에서의 사용은 피해 주

십시오.

2. 유체와 주위 공기 중에 아래 기재된 것과 같은 물질이 포함되어 있을 때는

사용할 수 없습니다.

유기 용제∙인산 에스테르 계 작동유∙아황산 가스∙염산 가스∙산 종류

주위공기

공기원

취급요령과주의사항

컴플라이언스모듈

1400

미니비트

노크

멀티
마운트

지그C

지그JC

펜

슬림

트윈포트

다이나

SD

미니
가이드

가이드부착지그
�6~10

가이드부착지그
�12~63

가이드
부착GA

트윈
로드�6

트윈
로드B

알파
트윈로드

액시스
실린더

슬라이드
유니트

로드
슬라이더

멀티
슬라이더

Z슬라이더

GT

WS

MT

RT

WT

YZ

ORV

ORC�10

ORCA
ORGA

ORK

ORC
�63,�80

플랫
로드레스

MRC
MRG

ORS
MRS

ORW
MRW

RAP

RAT

RAN

RAK

RAG

RWT

스윙

트위스트

러버핸드

에어핸드

플랫형
에어핸드

SHM
마이크로

SHM

저속

센서
스위치
실린더
조인트
로드엔드
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