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为制造现场赋予竞争力。
专为拾取＆放置用途进行了优化的机器人
驱动、传感器、电磁阀、控制模块合为一体。

能在减少工件损伤的同时缩短周期时间，有助于提高生产效率。
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最 小 检 测

对于工件的冲击力

0.15N
通过高速反馈控制 
在吸嘴与工件接触的瞬间快速停止

运用 THK 自主开发的力传感技术， 
检测吸嘴与工件的接触

以下0.3N
※ 工件接触时速度 1mm/s

通过对电机、传感器、空压设备进行综合控制 
减少与上位装置的通信次数
为缩短周期时间作出贡献

使力、流量、压力、温度等各种传感器信息可视化
可在故障发生时查明原因，为实现质量稳定化作出贡献

工件损伤 

减 少

周期时间 

缩 短

拾取 & 放置工序 

可视化
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减少工件损伤
基于力传感器的瞬时接触停止

通过采用 THK 自主开发的力传感技术，可以检测出工件
接触时轻微的力，解决过去的难题。
通过采用反馈控制，可以在实现高速动作的同时 
减少对工件的损伤。
※ 力传感器分辨率 0.01N

设定 / 监控用软件“T-ACT”

拾取 & 放置工序 
可视化

力、压力、流量、位置传感器等所有传感器信
息均可通过波形进行监控。
按拾取＆放置的周期显示。
※ 也可进行 CSV 输出

［ 通过监控功能获取波形 ］
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力传感器［N］ ※示意图

冲击力 0.3N 以下
（检测负载—滑动阻力）

低速动作期间

滑动阻力

能通过 0.15N 以下的力 
检测到吸嘴与工件的接触，瞬间使机器停止

数据共有21种 
最多可同时显示10个数据Z 轴

θ 轴

力传感器

压力

流量
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缩短周期时间
通过综合控制系统减少时间损失
PPR 可对各电机、传感器进行综合序列控制。与以 PLC 为
中心的传统控制相比，通信次数减少，将时间损失控制在
最低限度。

可在报警发生时或任意时间记录传感器信息。
可将 0.1ms 作为采样周期， 
获取 10 秒的数据。
※ 发生前 8 秒和后 2 秒的数据

［ 错误记录功能 ］

［ 现有系统 ］

联合动作 / 时间安排全部通过 PLC 进行管理 联合动作 / 时间安排均由综合控制完成

PLC

压力传感器

动作完成

开始动作

传感器信息

流量传感器

力传感器

Z 轴 
驱动器

θ 轴 
驱动器

吸附阀 
释放阀

［ PPR 系统 ］

通过 PLC 开始序列 通知 PLC 序列完成

PLC

【驱动】 【传感器】

Z 轴驱动

综合控制

θ 轴控制

压力传感器

空压控制

流量传感器

力传感器

发生警报Z 轴

θ 轴

力传感器

压力

流量

吸附阀 后2秒前8秒
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Ethernet(TCP/IP)

［ 通信方式 ］

电气系统构成

系统构成

关于标有★的外部设备，请客户按照需要自备。

空压系统构成
关于标有★的外部设备，请客户按照需要自备。

★ PC

★电源

★ PLC

★ USB 电缆

★电磁接触器

★噪音过滤器

★ LAN 电缆

★ LAN 电缆

★紧急停止开关

★主电路、控制电路电源
　DC24V±10%

以下控制器或其他从动
设备

【备注】
•	空冷用、吸附用、无尘用空压设备请务必另行准备其他

系统。
•	关于空压设备的使用，请参见各公司的使用说明书。

※ 具有充足的排气特性的产品
适用于无尘

吸附空气（负压）空冷（IN）

空冷（OUT）

吸附空气（正压）

★无尘用负压

★空冷用排气

★空冷用正压

★过滤器

★吸附用正压
（压缩机／向大气释放）

★吸附用负压
（喷射器／真空泵）

※ 在叠层安装时或高负载运行时，内
部的温度会升高。请确认温度传感
器的值，根据需要自备空冷环境。

※ 请客户自备适用于吸附工件的吸嘴。★吸嘴

★过滤器

★过滤器
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基本规格

※1 ：�电枢绕组平均温度为 100° C 时的值。除该位置外，其他项目为 20° C 时的值。
※2 ：为轴最大伸长状态（st:30mm）时的值。

头部外形尺寸

规格
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（开放时 8.0）

［Z 轴驱动］运送物质量所对应的加速度、最高速度

※ 上图以行程 10mm、DUTY70% 为前提。

运送物质量［g］
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产品 型号
头部 PPR-LR3

控制器 PPR-CTR3
专用头部电缆（1m） PPR-FXC1
专用头部电缆（3m） PPR-FXC3
专用头部电缆（5m） PPR-FXC5

产品型号

项目 规格

头
部

Z 轴

行程 30[mm]
分辨率 1[μm]

反复定位精度 ±1[μm]
最高速度 500[mm/s]

额定推力 ※1 3.3[N]
最大推力 ※1 5.6[N]

推压力分辨率 0.01[N]
可搬送质量 80[g]
可动部质量 115[g]

θ 轴

行程 ±180[deg]（可多次旋转）
分辨率 0.01[deg]

定位精度 0.06[deg/180deg] 以下
轴跳动精度 ※2 50[μm] 以下

最大转速 1400[rpm]
额定扭矩 ※1 1.6[mN·m]
最大扭矩 ※1 5.2[mN·m]

最大容许惯性 2[kg·mm2]
可动部惯性 0.1[kg·mm2]

使用温度／保存温度 0 ～ 40° C ／ -10 ～ 60° C 
（无冻结）

使用湿度／保存湿度 20 ～ 80%RH ／ 90%RH 以下 
（无结露）

质量 约 620[g]

控
制
器

输入电源 24[V]±10%
电源容量 4[A]

支持网络 EtherCAT、MECHATROLINK-III、 
EtherNet/IP、Ethernet(TCP/IP)

使用温度／保存温度 0 ～ 50° C ／ -10 ～ 60° C 
（无冻结）

使用湿度／保存湿度 90%RH 以下／ 90%RH 以下 
（无结露）

质量 约 190[g]
标准 CE
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