
-  180
旋转角度

 12
气缸缸径

 TP
系列号

 TP  旋转单元  *每个旋转单元需要使用两个传感器，监控两个位置
详见传感器附录

IPSD-2NS-0823-L3     电感，NPN，3芯3m 
IPSD-2PS-0823-L3     电感，PNP，3芯3m 

电感接近传感器

WWW.FOUK.TOP WWW.FOUK.TOP

 73.8 

 1
2 

 24  2-M5 接气孔 

C

 1
2 

 4
7 

 2
4 

 97 

 10 
+
 
0.015
0 3 

 5.5 

D

 27 ±0.02 

 52 

 5
2 

 2
7 

±
0.

02
 

 8-M4 12  4- 6 
+
 
0.012
0 3.2 

 97 

 32 ±0.02 

 52 

 2- 4 
+
 
0.012
0 4  2-M6 15 

 9 

B

A

4

12

6

3

5

2 3 5 为夹爪安装孔，

1 4 6 为夹爪定位孔

A 压缩空气接口

B 液压缓冲器

C 电感接近传感器位置

D 硬限位

1 2 3 4

A

B

4321

B

A

审核

校核

设计

标记 处数 分区 更改文件号 签名 年 月 日

工艺

标准化

批准

阶 段 标 记

共  张 第  张

重量 比例

  日期

  签字

底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

版本

主管设计

替代   

比例

1 1

0.171

名称

零件号

 

 

      

材料

 

 

 

 

 

 

杭州弗克机械科技有限公司

日期

 73.8 

 1
2 

 24  2-M5 接气孔 

C

 1
2 

 4
7 

 2
4 

 97 

 10 
+
 
0.015
0 3 

 5.5 

D

 27 ±0.02 

 52 

 5
2 

 2
7 

±
0.

02
 

 8-M4 12  4- 6 
+
 
0.012
0 3.2 

 97 

 32 ±0.02 

 52 

 2- 4 
+
 
0.012
0 4  2-M6 15 

 9 

B

A

4

12

6

3

5

2 3 5 为夹爪安装孔，

1 4 6 为夹爪定位孔

A 压缩空气接口

B 液压缓冲器

C 电感接近传感器位置

D 硬限位

1 2 3 4

A

B

4321

B

A

审核

校核

设计

标记 处数 分区 更改文件号 签名 年 月 日

工艺

标准化

批准

阶 段 标 记

共  张 第  张

重量 比例

  日期

  签字

底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

版本

主管设计

替代   

比例

1 1

0.171

名称

零件号

 

 

      

材料

 

 

 

 

 

 

杭州弗克机械科技有限公司

日期

 73.8 

 1
2 

 24  2-M5 接气孔 

C

 1
2 

 4
7 

 2
4 

 97 

 10 
+
 
0.015
0 3 

 5.5 

D

 27 ±0.02 

 52 

 5
2 

 2
7 

±
0.

02
 

 8-M4 12  4- 6 
+
 
0.012
0 3.2 

 97 

 32 ±0.02 

 52 

 2- 4 
+
 
0.012
0 4  2-M6 15 

 9 

B

A

4

12

6

3

5

2 3 5 为夹爪安装孔，

1 4 6 为夹爪定位孔

A 压缩空气接口

B 液压缓冲器

C 电感接近传感器位置

D 硬限位

1 2 3 4

A

B

4321

B

A

审核

校核

设计

标记 处数 分区 更改文件号 签名 年 月 日

工艺

标准化

批准

阶 段 标 记

共  张 第  张

重量 比例

  日期

  签字

底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

版本

主管设计

替代   

比例

1 1

0.171

名称

零件号

 

 

      

材料

 

 

 

 

 

 

杭州弗克机械科技有限公司

日期

 73.8 

 1
2 

 24  2-M5 接气孔 

C

 1
2 

 4
7 

 2
4 

 97 

 10 
+
 
0.015
0 3 

 5.5 

D

 27 ±0.02 

 52 

 5
2 

 2
7 

±
0.

02
 

 8-M4 12  4- 6 
+
 
0.012
0 3.2 

 97 

 32 ±0.02 

 52 

 2- 4 
+
 
0.012
0 4  2-M6 15 

 9 

B

A

4

12

6

3

5

2 3 5 为夹爪安装孔，

1 4 6 为夹爪定位孔

A 压缩空气接口

B 液压缓冲器

C 电感接近传感器位置

D 硬限位

1 2 3 4

A

B

4321

B

A

审核

校核

设计

标记 处数 分区 更改文件号 签名 年 月 日

工艺

标准化

批准

阶 段 标 记

共  张 第  张

重量 比例

  日期

  签字

底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

版本

主管设计

替代   

比例

1 1

0.171

名称

零件号

 

 

      

材料

 

 

 

 

 

 

杭州弗克机械科技有限公司

日期

1 1 8

旋转单元系列 FOUK-TP

TP12 静态承载扭矩

My  7Nm F  260N

产品名称

气缸直径

理论扭矩

旋转角度

产品重量

许用转动时间

最大许用动能

传感器类型

产品属性 参数值 单位

TP12

12

0.13 × P

180

0.65

0.8~2

0.3

电感接近传感器

mm

N·m

°

kg

s

J

缓冲装置规格

重复定位精度 /°

许用气压 /bar

接气口规格

使用场合温度范围 /℃

IP等级

M5

-5~60

65

M10 液压缓冲器

± 0.05

3~7

P: 压缩空气压力 [bar]

1 1 9

TP12

末端定位孔1

A 压缩空气接口

3 5

末端安装孔

1. 需配合速度控制阀使用

2. 图示为旋转中间位置，夹爪需另外选配

3. 旋转终点位置输出扭矩为额定扭矩的一半

2

4 6

B

C

D

液压缓冲器

电感接近传感器位置

硬限位

更改为外部限位可在终点位置输出额定扭矩

注：

机器人末端解决方案

FR

TRL

FZ

TZL

TF

IP67

TJ

TG

TE

QTC

HT

FO
U

K-TP

旋转单元安装孔

旋转单元定位孔



- 25
气缸缸径

 TP
系列号

 TP  旋转单元  *每个旋转单元需要使用两个传感器，监控两个位置
详见传感器附录

MZC2-1V7NS-FU0      磁感，NPN，3芯2m 
MZC2-1V7PS-FU0      磁感，PNP，3芯2m 

磁感接近传感器 90°
旋转角度

  旋转角度   90°
   旋转角度   180°

WWW.FOUK.TOP WWW.FOUK.TOP

 177.7 

 150 

 12 

 50 ±0.02 

 80 ±0.02 
 2- 6 

+
 
0.012
0 6 B  

 M6 15 

 10 3.1 

 12 
+
 
0.015
0 2.6 

 12 
+
 
0.015
0 2.6 

 M6 15 

 5 

 4
0.

5 

C  D  

 56 ±0.02 

 80 

 3
0.

5 
 5

 

 3
0.

5 
±

0.
02
 

4-M4 7 2- 4 
+
 
0.012
0 5

 2-M5 接气孔 

 46.5 

 45.5 

 26 ±0.02 

6-M5 7  4- 9 
+
 
0.015
0 2.1 

2 3 7 8 为夹爪安装孔，

1 4 5 6 9 为夹爪定位孔

A 压缩空气接口

B 液压缓冲器

C 旋转限位调节旋钮

D 磁性接近传感器位置

A

1

2

3

4

7 6

8 9

5

注:图示为旋转中间位置，夹爪需另外选配

1.6
其余

1 2 3 4

A

B

4321

B

A

审核

校核

设计

标记 处数 分区 更改文件号 签名 年 月 日

工艺

标准化

批准

阶 段 标 记

共  张 第  张

重量 比例

  日期

  签字

底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

版本

主管设计

替代   

比例

1 1

0.342

名称

零件号

 

 

      

材料

 

 

 

 

 

 

杭州弗克机械科技有限公司

日期

 177.7 

 150 

 12 

 50 ±0.02 

 80 ±0.02 
 2- 6 

+
 
0.012
0 6 B  

 M6 15 

 10 3.1 

 12 
+
 
0.015
0 2.6 

 12 
+
 
0.015
0 2.6 

 M6 15 

 5 

 4
0.

5 

C  D  

 56 ±0.02 

 80 

 3
0.

5 
 5

 

 3
0.

5 
±

0.
02
 

4-M4 7 2- 4 
+
 
0.012
0 5

 2-M5 接气孔 

 46.5 

 45.5 

 26 ±0.02 

6-M5 7  4- 9 
+
 
0.015
0 2.1 

2 3 7 8 为夹爪安装孔，

1 4 5 6 9 为夹爪定位孔

A 压缩空气接口

B 液压缓冲器

C 旋转限位调节旋钮

D 磁性接近传感器位置

A

1

2

3

4

7 6

8 9

5

注:图示为旋转中间位置，夹爪需另外选配

1.6
其余

1 2 3 4

A

B

4321

B

A

审核

校核

设计

标记 处数 分区 更改文件号 签名 年 月 日

工艺

标准化

批准

阶 段 标 记

共  张 第  张

重量 比例

  日期

  签字

底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

版本

主管设计

替代   

比例

1 1

0.342

名称

零件号

 

 

      

材料

 

 

 

 

 

 

杭州弗克机械科技有限公司

日期

 177.7 

 150 

 12 

 50 ±0.02 

 80 ±0.02 
 2- 6 

+
 
0.012
0 6 B  

 M6 15 

 10 3.1 

 12 
+
 
0.015
0 2.6 

 12 
+
 
0.015
0 2.6 

 M6 15 

 5 

 4
0.

5 

C  D  

 56 ±0.02 

 80 

 3
0.

5 
 5

 

 3
0.

5 
±

0.
02
 

4-M4 7 2- 4 
+
 
0.012
0 5

 2-M5 接气孔 

 46.5 

 45.5 

 26 ±0.02 

6-M5 7  4- 9 
+
 
0.015
0 2.1 

2 3 7 8 为夹爪安装孔，

1 4 5 6 9 为夹爪定位孔

A 压缩空气接口

B 液压缓冲器

C 旋转限位调节旋钮

D 磁性接近传感器位置

A

1

2

3

4

7 6

8 9

5

注:图示为旋转中间位置，夹爪需另外选配

1.6
其余

1 2 3 4

A

B

4321

B

A

审核

校核

设计

标记 处数 分区 更改文件号 签名 年 月 日

工艺

标准化

批准

阶 段 标 记

共  张 第  张

重量 比例

  日期

  签字

底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

版本

主管设计

替代   

比例

1 1

0.342

名称

零件号

 

 

      

材料

 

 

 

 

 

 

杭州弗克机械科技有限公司

日期

 177.7 

 150 

 12 

 50 ±0.02 

 80 ±0.02 
 2- 6 

+
 
0.012
0 6 B  

 M6 15 

 10 3.1 

 12 
+
 
0.015
0 2.6 

 12 
+
 
0.015
0 2.6 

 M6 15 

 5 

 4
0.

5 

C  D  

 56 ±0.02 

 80 

 3
0.

5 
 5

 

 3
0.

5 
±

0.
02
 

4-M4 7 2- 4 
+
 
0.012
0 5

 2-M5 接气孔 

 46.5 

 45.5 

 26 ±0.02 

6-M5 7  4- 9 
+
 
0.015
0 2.1 

2 3 7 8 为夹爪安装孔，

1 4 5 6 9 为夹爪定位孔

A 压缩空气接口

B 液压缓冲器

C 旋转限位调节旋钮

D 磁性接近传感器位置

A

1

2

3

4

7 6

8 9

5

注:图示为旋转中间位置，夹爪需另外选配

1.6
其余

1 2 3 4

A

B

4321

B

A

审核

校核

设计

标记 处数 分区 更改文件号 签名 年 月 日

工艺

标准化

批准

阶 段 标 记

共  张 第  张

重量 比例

  日期

  签字

底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

版本

主管设计

替代   

比例

1 1

0.342

名称

零件号

 

 

      

材料

 

 

 

 

 

 

杭州弗克机械科技有限公司

日期 177.7 

 150 

 12 

 50 ±0.02 

 80 ±0.02 
 2- 6 

+
 
0.012
0 6 B  

 M6 15 

 10 3.1 

 12 
+
 
0.015
0 2.6 

 12 
+
 
0.015
0 2.6 

 M6 15 

 5 

 4
0.

5 

C  D  

 56 ±0.02 

 80 

 3
0.

5 
 5

 

 3
0.

5 
±
0.

02
 

4-M4 7 2- 4 
+
 
0.012
0 5

 2-M5 接气孔 

 46.5 

 45.5 

 26 ±0.02 

6-M5 7  4- 9 
+
 
0.015
0 2.1 

2 3 7 8 为夹爪安装孔，

1 4 5 6 9 为夹爪定位孔

A 压缩空气接口

B 液压缓冲器

C 旋转限位调节旋钮

D 磁性接近传感器位置

A

1

2

3

4

7 6

8 9

5

注:图示为旋转中间位置，夹爪需另外选配

1.6
其余

1 2 3 4

A

B

4321

B

A

审核

校核

设计

标记 处数 分区 更改文件号 签名 年 月 日

工艺

标准化

批准

阶 段 标 记

共  张 第  张

重量 比例

  日期

  签字

底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

版本

主管设计

替代   

比例

1 1

0.342

名称

零件号

 

 

      

材料

 

 

 

 

 

 

杭州弗克机械科技有限公司

日期

1 2 0

旋转单元系列 FOUK-TP

产品名称

气缸直径

理论扭矩

旋转角度

旋转角度调节范围

产品重量

许用转动时间

最大许用动能

传感器类型

产品属性 参数值 单位

TP25

25

0.98 × P

90/180

± 30

1.55

1~2

1.4

磁感接近传感器

mm

N·m

°

°

kg

s

J

缓冲装置规格

重复定位精度 /°

许用气压 /bar

接气口规格

使用场合温度范围 /℃

IP等级

M5

-5~60

65

M14 液压缓冲器

± 0.05

3~7

TP25 静态承载扭矩

My  20Nm F  800N

P: 压缩空气压力 [bar]

1 2 1

TP25

旋转单元定位孔1

A 压缩空气接口

4 5 6

旋转单元安装孔

8

9 末端定位孔

1. 需配合速度控制阀使用

2. 图示为旋转中间位置，夹爪需另外选配

3. 旋转终点位置输出扭矩为额定扭矩的一半

2 3 7

B

C

D

液压缓冲器

旋转限位调节旋钮

磁感接近传感器位置

更改为外部限位可在终点位置输出额定扭矩

注：

机器人末端解决方案

FR

TRL

FZ

TZL

TF

IP67

TJ

TG

TE

QTC

HT

FO
U

K-TP

末端安装孔
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气缸缸径

 TP
系列号

 TP  旋转单元  *每个旋转单元需要使用两个传感器，监控两个位置
详见传感器附录

MZC2-1V7NS-FU0      磁感，NPN，3芯2m 
MZC2-1V7PS-FU0      磁感，PNP，3芯2m 

磁感接近传感器 90°
旋转角度

  旋转角度   90°
   旋转角度   180°

WWW.FOUK.TOP WWW.FOUK.TOP

 5
0.

5 

 M8 15 

 11 3.4 

 15 
+
 
0.018
0 3.1 

 15 
+
 
0.018
0 3.1 

 M8 15 

 6.8 

C  D  

 64 ±0.02 

 100 ±0.02 

 9
2 

 203.3 

 166 

 2- 8 
+
 
0.015
0 6 

 13 

B  

 2-G1/8 接气孔 

 58.5 

 57.5 

 90 

 60 ±0.02 

 3
9 

 3
9 

±
0.

02
 

 5
.2

5 

4-M5 7 2- 4 
+
 
0.012
0 6 

 6-M6 12  4- 9 
+
 
0.015
0 2.1 

 40 ±0.02 

2 3 7 8 为夹爪安装孔，

1 4 5 6 9 为夹爪定位孔

A 压缩空气接口

B 液压缓冲器

C 旋转限位调节旋钮

D 磁性传感器安装槽

A

5

1

2

3

4

6 7

8 9

注:图示为旋转中间位置，夹爪需另外选配

1 2 3 4

A

B

4321

B

A

审核

校核

设计

标记 处数 分区 更改文件号 签名 年 月 日

工艺

标准化

批准

阶 段 标 记

共  张 第  张

重量 比例

  日期

  签字

底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

版本

主管设计

替代   

比例

1 1

0.589

名称

零件号

 

 

      

材料

 

 

 

 

 

 

杭州弗克机械科技有限公司

日期

 5
0.

5 

 M8 15 

 11 3.4 

 15 
+
 
0.018
0 3.1 

 15 
+
 
0.018
0 3.1 

 M8 15 

 6.8 

C  D  

 64 ±0.02 

 100 ±0.02 

 9
2 

 203.3 

 166 

 2- 8 
+
 
0.015
0 6 

 13 

B  

 2-G1/8 接气孔 

 58.5 

 57.5 

 90 

 60 ±0.02 
 3

9 

 3
9 

±
0.

02
 

 5
.2

5 

4-M5 7 2- 4 
+
 
0.012
0 6 

 6-M6 12  4- 9 
+
 
0.015
0 2.1 

 40 ±0.02 

2 3 7 8 为夹爪安装孔，

1 4 5 6 9 为夹爪定位孔

A 压缩空气接口

B 液压缓冲器

C 旋转限位调节旋钮

D 磁性传感器安装槽

A

5

1

2

3

4

6 7

8 9

注:图示为旋转中间位置，夹爪需另外选配

1 2 3 4

A

B

4321

B

A

审核

校核

设计

标记 处数 分区 更改文件号 签名 年 月 日

工艺

标准化

批准

阶 段 标 记

共  张 第  张

重量 比例

  日期

  签字

底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

版本

主管设计

替代   

比例

1 1

0.589

名称

零件号

 

 

      

材料

 

 

 

 

 

 

杭州弗克机械科技有限公司

日期

 5
0.

5 

 M8 15 

 11 3.4 

 15 
+
 
0.018
0 3.1 

 15 
+
 
0.018
0 3.1 

 M8 15 

 6.8 

C  D  

 64 ±0.02 

 100 ±0.02 

 9
2 

 203.3 

 166 

 2- 8 
+
 
0.015
0 6 

 13 

B  

 2-G1/8 接气孔 

 58.5 

 57.5 

 90 

 60 ±0.02 

 3
9 

 3
9 

±
0.

02
 

 5
.2

5 

4-M5 7 2- 4 
+
 
0.012
0 6 

 6-M6 12  4- 9 
+
 
0.015
0 2.1 

 40 ±0.02 

2 3 7 8 为夹爪安装孔，

1 4 5 6 9 为夹爪定位孔

A 压缩空气接口

B 液压缓冲器

C 旋转限位调节旋钮

D 磁性传感器安装槽

A

5

1

2

3

4

6 7

8 9

注:图示为旋转中间位置，夹爪需另外选配

1 2 3 4

A

B

4321

B

A

审核

校核

设计

标记 处数 分区 更改文件号 签名 年 月 日

工艺

标准化

批准

阶 段 标 记

共  张 第  张

重量 比例

  日期

  签字

底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

版本

主管设计

替代   

比例

1 1

0.589

名称

零件号

 

 

      

材料

 

 

 

 

 

 

杭州弗克机械科技有限公司

日期

 5
0.

5 

 M8 15 

 11 3.4 

 15 
+
 
0.018
0 3.1 

 15 
+
 
0.018
0 3.1 

 M8 15 

 6.8 

C  D  

 64 ±0.02 

 100 ±0.02 

 9
2 

 203.3 

 166 

 2- 8 
+
 
0.015
0 6 

 13 

B  

 2-G1/8 接气孔 

 58.5 

 57.5 

 90 

 60 ±0.02 

 3
9 

 3
9 

±
0.

02
 

 5
.2

5 

4-M5 7 2- 4 
+
 
0.012
0 6 

 6-M6 12  4- 9 
+
 
0.015
0 2.1 

 40 ±0.02 

2 3 7 8 为夹爪安装孔，

1 4 5 6 9 为夹爪定位孔

A 压缩空气接口

B 液压缓冲器

C 旋转限位调节旋钮

D 磁性传感器安装槽

A

5

1

2

3

4

6 7

8 9

注:图示为旋转中间位置，夹爪需另外选配

1 2 3 4

A

B

4321

B

A

审核

校核

设计

标记 处数 分区 更改文件号 签名 年 月 日

工艺

标准化

批准

阶 段 标 记

共  张 第  张

重量 比例

  日期

  签字

底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

版本

主管设计

替代   

比例

1 1

0.589

名称

零件号

 

 

      

材料

 

 

 

 

 

 

杭州弗克机械科技有限公司

日期

 5
0.

5 

 M8 15 

 11 3.4 

 15 
+
 
0.018
0 3.1 

 15 
+
 
0.018
0 3.1 

 M8 15 

 6.8 

C  D  

 64 ±0.02 

 100 ±0.02 

 9
2 

 203.3 

 166 

 2- 8 
+
 
0.015
0 6 

 13 

B  

 2-G1/8 接气孔 

 58.5 

 57.5 

 90 

 60 ±0.02 

 3
9 

 3
9 

±
0.

02
 

 5
.2

5 

4-M5 7 2- 4 
+
 
0.012
0 6 

 6-M6 12  4- 9 
+
 
0.015
0 2.1 

 40 ±0.02 

2 3 7 8 为夹爪安装孔，

1 4 5 6 9 为夹爪定位孔

A 压缩空气接口

B 液压缓冲器

C 旋转限位调节旋钮

D 磁性传感器安装槽

A

5

1

2

3

4

6 7

8 9

注:图示为旋转中间位置，夹爪需另外选配

1 2 3 4

A

B

4321

B

A

审核

校核

设计

标记 处数 分区 更改文件号 签名 年 月 日

工艺

标准化

批准

阶 段 标 记

共  张 第  张

重量 比例

  日期

  签字

底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

版本

主管设计

替代   

比例

1 1

0.589

名称

零件号

 

 

      

材料

 

 

 

 

 

 

杭州弗克机械科技有限公司

日期

1 2 2

旋转单元系列 FOUK-TP

产品名称

气缸直径

理论扭矩

旋转角度

旋转角度调节范围

产品重量

许用转动时间

最大许用动能

传感器类型

产品属性 参数值 单位

TP32

32

1.93 × P

90/180

± 30

2.75

1~3

8

磁感接近传感器

mm

N·m

°

°

kg

s

J

缓冲装置规格

重复定位精度 /°

许用气压 /bar

接气口规格

使用场合温度范围 /℃

IP等级

G1/8

-5~60

65

M20 液压缓冲器

± 0.05

3~8

TP32 静态承载扭矩

My  40Nm F  1200N

P: 压缩空气压力 [bar]

1 2 3

TP32

1. 需配合速度控制阀使用

2. 图示为旋转中间位置，夹爪需另外选配

3. 旋转终点位置输出扭矩为额定扭矩的一半

更改为外部限位可在终点位置输出额定扭矩

注：

机器人末端解决方案

FR

TRL

FZ

TZL

TF

IP67

TJ

TG

TE

QTC

HT

FO
U

K-TP

旋转单元定位孔1

A 压缩空气接口

4 5 6

旋转单元安装孔

8

9 末端定位孔

2 3 7

B

C

D

液压缓冲器

旋转限位调节旋钮

磁感接近传感器位置

末端安装孔



- 40
气缸缸径

 TP
系列号

 TP  旋转单元  *每个旋转单元需要使用两个传感器，监控两个位置
详见传感器附录

MZC2-1V7NS-FU0      磁感，NPN，3芯2m 
MZC2-1V7PS-FU0      磁感，PNP，3芯2m 

磁感接近传感器 90°
旋转角度

  旋转角度   90°
   旋转角度   180°

WWW.FOUK.TOP WWW.FOUK.TOP

 80 ±0.02 

 263.6 

 224 

 20 

 120 ±0.02 

 1
14

 

 2- 8 
+
 
0.015
0 5.5 B  

 15 
+
 
0.018
0 3.1 

 14 5.5 

 M10 30 

 M10 30 

 15 
+
 
0.015
0 3.1 

 8.4 

 6
3 

D  
C  

 90 ±0.02 

 4
8 

 120 ±0.02  4
8 

±
0.

02
 

 6
 

 2- 5 
+
 
0.012
0 8 4-M6 12

 72 

 73 

 2-G1/8 接气孔 

 45 ±0.02 

 2- 9 
+
 
0.015
0 2.1  6-M6 12 

2 3 7 8 为夹爪安装孔，

1 4 5 6 9 为夹爪定位孔

A 压缩空气接口

B 液压缓冲器

C 旋转限位调节旋钮

D 磁性传感器安装槽

A

4

3

1

2

7

8

6

5

9

注：图示为旋转中间位置，夹爪需另外选配

1 2 3 4

A

B

4321

B

A

审核

校核

设计

标记 处数 分区 更改文件号 签名 年 月 日

工艺

标准化

批准

阶 段 标 记

共  张 第  张

重量 比例

  日期

  签字

底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

版本

主管设计

替代   

比例

1 1

1.178

名称

零件号

 

 

      

材料

 

 

 

 

 

 

杭州弗克机械科技有限公司

日期

 80 ±0.02 

 263.6 

 224 

 20 

 120 ±0.02 

 1
14

 

 2- 8 
+
 
0.015
0 5.5 B  

 15 
+
 
0.018
0 3.1 

 14 5.5 

 M10 30 

 M10 30 

 15 
+
 
0.015
0 3.1 

 8.4 

 6
3 

D  
C  

 90 ±0.02 

 4
8 

 120 ±0.02  4
8 

±
0.

02
 

 6
 

 2- 5 
+
 
0.012
0 8 4-M6 12

 72 

 73 

 2-G1/8 接气孔 

 45 ±0.02 

 2- 9 
+
 
0.015
0 2.1  6-M6 12 

2 3 7 8 为夹爪安装孔，

1 4 5 6 9 为夹爪定位孔

A 压缩空气接口

B 液压缓冲器

C 旋转限位调节旋钮

D 磁性传感器安装槽

A

4

3

1

2

7

8

6

5

9

注：图示为旋转中间位置，夹爪需另外选配

1 2 3 4

A

B

4321

B

A

审核

校核

设计

标记 处数 分区 更改文件号 签名 年 月 日

工艺

标准化

批准

阶 段 标 记

共  张 第  张

重量 比例

  日期

  签字

底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

版本

主管设计

替代   

比例

1 1

1.178

名称

零件号

 

 

      

材料

 

 

 

 

 

 

杭州弗克机械科技有限公司

日期

 80 ±0.02 

 263.6 

 224 

 20 

 120 ±0.02 

 1
14

 

 2- 8 
+
 
0.015
0 5.5 B  

 15 
+
 
0.018
0 3.1 

 14 5.5 

 M10 30 

 M10 30 

 15 
+
 
0.015
0 3.1 

 8.4 

 6
3 

D  
C  

 90 ±0.02 

 4
8 

 120 ±0.02  4
8 

±
0.

02
 

 6
 

 2- 5 
+
 
0.012
0 8 4-M6 12

 72 

 73 

 2-G1/8 接气孔 

 45 ±0.02 

 2- 9 
+
 
0.015
0 2.1  6-M6 12 

2 3 7 8 为夹爪安装孔，

1 4 5 6 9 为夹爪定位孔

A 压缩空气接口

B 液压缓冲器

C 旋转限位调节旋钮

D 磁性传感器安装槽

A

4

3

1

2

7

8

6

5

9

注：图示为旋转中间位置，夹爪需另外选配

1 2 3 4

A

B

4321

B

A

审核

校核

设计

标记 处数 分区 更改文件号 签名 年 月 日

工艺

标准化

批准

阶 段 标 记

共  张 第  张

重量 比例

  日期

  签字

底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

版本

主管设计

替代   

比例

1 1

1.178

名称

零件号

 

 

      

材料

 

 

 

 

 

 

杭州弗克机械科技有限公司

日期

 80 ±0.02 

 263.6 

 224 

 20 

 120 ±0.02 

 1
14

 

 2- 8 
+
 
0.015
0 5.5 B  

 15 
+
 
0.018
0 3.1 

 14 5.5 

 M10 30 

 M10 30 

 15 
+
 
0.015
0 3.1 

 8.4 

 6
3 

D  
C  

 90 ±0.02 

 4
8 

 120 ±0.02  4
8 

±
0.

02
 

 6
 

 2- 5 
+
 
0.012
0 8 4-M6 12

 72 

 73 

 2-G1/8 接气孔 

 45 ±0.02 

 2- 9 
+
 
0.015
0 2.1  6-M6 12 

2 3 7 8 为夹爪安装孔，

1 4 5 6 9 为夹爪定位孔

A 压缩空气接口

B 液压缓冲器

C 旋转限位调节旋钮

D 磁性传感器安装槽

A

4

3

1

2

7

8

6

5

9

注：图示为旋转中间位置，夹爪需另外选配

1 2 3 4

A

B

4321

B

A

审核

校核

设计

标记 处数 分区 更改文件号 签名 年 月 日

工艺

标准化

批准

阶 段 标 记

共  张 第  张

重量 比例

  日期

  签字

底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

版本

主管设计

替代   

比例

1 1

1.178

名称

零件号

 

 

      

材料

 

 

 

 

 

 

杭州弗克机械科技有限公司

日期

 80 ±0.02 

 263.6 

 224 

 20 

 120 ±0.02 

 1
14

 

 2- 8 
+
 
0.015
0 5.5 B  

 15 
+
 
0.018
0 3.1 

 14 5.5 

 M10 30 

 M10 30 

 15 
+
 
0.015
0 3.1 

 8.4 

 6
3 

D  
C  

 90 ±0.02 

 4
8 

 120 ±0.02  4
8 

±
0.

02
 

 6
 

 2- 5 
+
 
0.012
0 8 4-M6 12

 72 

 73 

 2-G1/8 接气孔 

 45 ±0.02 

 2- 9 
+
 
0.015
0 2.1  6-M6 12 

2 3 7 8 为夹爪安装孔，

1 4 5 6 9 为夹爪定位孔

A 压缩空气接口

B 液压缓冲器

C 旋转限位调节旋钮

D 磁性传感器安装槽

A

4

3

1

2

7

8

6

5

9

注：图示为旋转中间位置，夹爪需另外选配

1 2 3 4

A

B

4321

B

A

审核

校核

设计

标记 处数 分区 更改文件号 签名 年 月 日

工艺

标准化

批准

阶 段 标 记

共  张 第  张

重量 比例

  日期

  签字

底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

版本

主管设计

替代   

比例

1 1

1.178

名称

零件号

 

 

      

材料

 

 

 

 

 

 

杭州弗克机械科技有限公司

日期

1 2 4

旋转单元系列 FOUK-TP

产品名称

气缸直径

理论扭矩

旋转角度

旋转角度调节范围

产品重量

许用转动时间

最大许用动能

传感器类型

产品属性 参数值 单位

TP40

40

4.02 × P

90/180

± 30

5.85

1~3

12

磁感接近传感器

mm

N·m

°

°

kg

s

J

缓冲装置规格

重复定位精度 /°

许用气压 /bar

接气口规格

使用场合温度范围 /℃

IP等级

G1/8

-5~60

65

M25 液压缓冲器

± 0.05

3~8

TP40 静态承载扭矩

My  70Nm F  2500N

P: 压缩空气压力 [bar]

1 2 5

TP40

1. 需配合速度控制阀使用

2. 图示为旋转中间位置，夹爪需另外选配

3. 旋转终点位置输出扭矩为额定扭矩的一半

更改为外部限位可在终点位置输出额定扭矩

注：

机器人末端解决方案

FR

TRL

FZ

TZL

TF

IP67

TJ

TG

TE

QTC

HT

FO
U

K-TP

旋转单元定位孔1

A 压缩空气接口

4 5 6

旋转单元安装孔

8

9 末端定位孔

2 3 7

B

C

D

液压缓冲器

旋转限位调节旋钮

磁感接近传感器位置

末端安装孔



- 50
气缸缸径

 TP
系列号

 TP  旋转单元  *每个旋转单元需要使用两个传感器，监控两个位置
详见传感器附录

MZC2-1V7NS-FU0      磁感，NPN，3芯2m 
MZC2-1V7PS-FU0      磁感，PNP，3芯2m 

磁感接近传感器 90°
旋转角度

  旋转角度   90°
   旋转角度   180°

WWW.FOUK.TOP WWW.FOUK.TOP

 110 ±0.02 

 160 ±0.02 

 22 

 297.9 

 256 

 1
38

 

 2- 10 
+
 
0.015
0 8 

B  

 15 
+
 
0.018
0 3.1 

 14 5.5 

 M10 30 

 15 
+
 
0.018
0 3.1 

 M10 30 

 8.5 

 7
1 

D  C  

 100 ±0.02 

 140 

 5
5 

 7
.5

 

 5
5 

±
0.

02
 

 2- 6 
+
 
0.012
0 8  4-M8 10 

 54 ±0.02 

 4- 12 
+
 
0.015
0 2.6  6-M8 15 

 87 

 86 

 2-G1/4 接气孔 

2 3 7 8 为夹爪安装孔，

1 4 5 6 9 为夹爪定位孔

A 压缩空气接口

B 液压缓冲器

C 旋转限位调节旋钮

D 磁性传感器安装槽

A

5

6 7

98

1

2

3

4

注:图示为旋转中间位置，夹爪需另外选配

1.6
其余

1 2 3 4

A

B

4321

B

A

审核

校核

设计

标记 处数 分区 更改文件号 签名 年 月 日

工艺

标准化

批准

阶 段 标 记

共  张 第  张

重量 比例

  日期

  签字

底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

版本

主管设计

替代   

比例

1 1

1.928

名称

零件号

 

 

      

材料

 

 

 

 

 

 

杭州弗克机械科技有限公司

日期

 110 ±0.02 

 160 ±0.02 

 22 

 297.9 

 256 

 1
38

 

 2- 10 
+
 
0.015
0 8 

B  

 15 
+
 
0.018
0 3.1 

 14 5.5 

 M10 30 

 15 
+
 
0.018
0 3.1 

 M10 30 

 8.5 

 7
1 

D  C  

 100 ±0.02 

 140 

 5
5 

 7
.5

 

 5
5 

±
0.

02
 

 2- 6 
+
 
0.012
0 8  4-M8 10 

 54 ±0.02 

 4- 12 
+
 
0.015
0 2.6  6-M8 15 

 87 

 86 

 2-G1/4 接气孔 

2 3 7 8 为夹爪安装孔，

1 4 5 6 9 为夹爪定位孔

A 压缩空气接口

B 液压缓冲器

C 旋转限位调节旋钮

D 磁性传感器安装槽

A

5

6 7

98

1

2

3

4

注:图示为旋转中间位置，夹爪需另外选配

1.6
其余

1 2 3 4

A

B

4321

B

A

审核

校核

设计

标记 处数 分区 更改文件号 签名 年 月 日

工艺

标准化

批准

阶 段 标 记

共  张 第  张

重量 比例

  日期

  签字

底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

版本

主管设计

替代   

比例

1 1

1.928

名称

零件号

 

 

      

材料

 

 

 

 

 

 

杭州弗克机械科技有限公司

日期

 110 ±0.02 

 160 ±0.02 

 22 

 297.9 

 256 

 1
38

 

 2- 10 
+
 
0.015
0 8 

B  

 15 
+
 
0.018
0 3.1 

 14 5.5 

 M10 30 

 15 
+
 
0.018
0 3.1 

 M10 30 

 8.5 

 7
1 

D  C  

 100 ±0.02 

 140 

 5
5 

 7
.5

 

 5
5 

±
0.

02
 

 2- 6 
+
 
0.012
0 8  4-M8 10 

 54 ±0.02 

 4- 12 
+
 
0.015
0 2.6  6-M8 15 

 87 

 86 

 2-G1/4 接气孔 

2 3 7 8 为夹爪安装孔，

1 4 5 6 9 为夹爪定位孔

A 压缩空气接口

B 液压缓冲器

C 旋转限位调节旋钮

D 磁性传感器安装槽

A

5

6 7

98

1

2

3

4

注:图示为旋转中间位置，夹爪需另外选配

1.6
其余

1 2 3 4

A

B

4321

B

A

审核

校核

设计

标记 处数 分区 更改文件号 签名 年 月 日

工艺

标准化

批准

阶 段 标 记

共  张 第  张

重量 比例

  日期

  签字

底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

版本

主管设计

替代   

比例

1 1

1.928

名称

零件号

 

 

      

材料

 

 

 

 

 

 

杭州弗克机械科技有限公司

日期

 110 ±0.02 

 160 ±0.02 

 22 

 297.9 

 256 

 1
38

 

 2- 10 
+
 
0.015
0 8 

B  

 15 
+
 
0.018
0 3.1 

 14 5.5 

 M10 30 

 15 
+
 
0.018
0 3.1 

 M10 30 

 8.5 

 7
1 

D  C  

 100 ±0.02 

 140 

 5
5 

 7
.5

 

 5
5 

±
0.

02
 

 2- 6 
+
 
0.012
0 8  4-M8 10 

 54 ±0.02 

 4- 12 
+
 
0.015
0 2.6  6-M8 15 

 87 

 86 

 2-G1/4 接气孔 

2 3 7 8 为夹爪安装孔，

1 4 5 6 9 为夹爪定位孔

A 压缩空气接口

B 液压缓冲器

C 旋转限位调节旋钮

D 磁性传感器安装槽

A

5

6 7

98

1

2

3

4

注:图示为旋转中间位置，夹爪需另外选配

1.6
其余

1 2 3 4

A

B

4321

B

A

审核

校核

设计

标记 处数 分区 更改文件号 签名 年 月 日

工艺

标准化

批准

阶 段 标 记

共  张 第  张

重量 比例

  日期

  签字

底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

版本

主管设计

替代   

比例

1 1

1.928

名称

零件号

 

 

      

材料

 

 

 

 

 

 

杭州弗克机械科技有限公司

日期

 110 ±0.02 

 160 ±0.02 

 22 

 297.9 

 256 

 1
38

 

 2- 10 
+
 
0.015
0 8 

B  

 15 
+
 
0.018
0 3.1 

 14 5.5 

 M10 30 

 15 
+
 
0.018
0 3.1 

 M10 30 

 8.5 

 7
1 

D  C  

 100 ±0.02 

 140 

 5
5 

 7
.5

 

 5
5 

±
0.

02
 

 2- 6 
+
 
0.012
0 8  4-M8 10 

 54 ±0.02 

 4- 12 
+
 
0.015
0 2.6  6-M8 15 

 87 

 86 

 2-G1/4 接气孔 

2 3 7 8 为夹爪安装孔，

1 4 5 6 9 为夹爪定位孔

A 压缩空气接口

B 液压缓冲器

C 旋转限位调节旋钮

D 磁性传感器安装槽

A

5

6 7

98

1

2

3

4

注:图示为旋转中间位置，夹爪需另外选配

1.6
其余

1 2 3 4

A

B

4321

B

A

审核

校核

设计

标记 处数 分区 更改文件号 签名 年 月 日

工艺

标准化

批准

阶 段 标 记

共  张 第  张

重量 比例

  日期

  签字

底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

版本

主管设计

替代   

比例

1 1

1.928

名称

零件号

 

 

      

材料

 

 

 

 

 

 

杭州弗克机械科技有限公司

日期

1 2 6

旋转单元系列 FOUK-TP

产品名称

气缸直径

理论扭矩

旋转角度

旋转角度调节范围

产品重量

许用转动时间

最大许用动能

传感器类型

产品属性 参数值 单位

TP50

50

7.07 × P

90/180

± 30

9.50

1.5~4

19

磁感接近传感器

mm

N·m

°

°

kg

s

J

缓冲装置规格

重复定位精度 /°

许用气压 /bar

接气口规格

使用场合温度范围 /℃

IP等级

G1/4

-5~60

65

M33 液压缓冲器

± 0.05

3~8

TP50 静态承载扭矩

My  300Nm F  9000N

P: 压缩空气压力 [bar]

1 2 7

TP50

1. 需配合速度控制阀使用

2. 图示为旋转中间位置，夹爪需另外选配

3. 旋转终点位置输出扭矩为额定扭矩的一半

更改为外部限位可在终点位置输出额定扭矩

注：

机器人末端解决方案

FR

TRL

FZ

TZL

TF

IP67

TJ

TG

TE

QTC

HT

FO
U

K-TP

旋转单元定位孔1

A 压缩空气接口

4 5 6

旋转单元安装孔

8

9 末端定位孔

2 3 7

B

C

D

液压缓冲器

旋转限位调节旋钮

磁感接近传感器位置

末端安装孔



- 63
气缸缸径

 TP
系列号

 TP  旋转单元  *每个旋转单元需要使用两个传感器，监控两个位置
详见传感器附录

MZC2-1V7NS-FU0      磁感，NPN，3芯2m 
MZC2-1V7PS-FU0      磁感，PNP，3芯2m 

磁感接近传感器 90°
旋转角度

  旋转角度   90°
   旋转角度   180°

WWW.FOUK.TOP WWW.FOUK.TOP

 120 ±0.02 
 160  7

0 
±

0.
02
 

 7
0 

 1
2.

5 

 4-M10 12  2- 8 
+
 
0.015
0 8 

 170 ±0.02 

 100 ±0.02 
 2- 10 

+
 
0.015
0 8 

 1
80

 

 381.2 

 332 

 26 

B  

 9
5 

 25 
+
 
0.021
0 3.5 

 M12 40 

 25 
+
 
0.021
0 3.5 

 17 7 

 M12 40 

 10.2 

C  D  

 105.5 

 2-G1/4 接气孔 

 110.5 

 63 ±0.02 

 6-M10 15  4- 15 
+
 
0.018
0 3 

2 3 7 8 为夹爪安装孔，

1 4 5 6 9 为夹爪定位孔

A 压缩空气接口

B 液压缓冲器

C 旋转限位调节旋钮

D 磁性传感器安装槽

A

5

1

4

3

2

8 9

76

注:图示为旋转中间位置，夹爪需另外选配

1 2 3 4

A

B

4321

B

A

审核

校核

设计

标记 处数 分区 更改文件号 签名 年 月 日

工艺

标准化

批准

阶 段 标 记

共  张 第  张

重量 比例

  日期

  签字

底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

版本

主管设计

替代   

比例

1 1

4.234

名称

零件号

 

 

      

材料

 

 

 

 

 

 

杭州弗克机械科技有限公司

日期

 120 ±0.02 
 160  7

0 
±

0.
02
 

 7
0 

 1
2.

5 

 4-M10 12  2- 8 
+
 
0.015
0 8 

 170 ±0.02 

 100 ±0.02 
 2- 10 

+
 
0.015
0 8 

 1
80

 

 381.2 

 332 

 26 

B  

 9
5 

 25 
+
 
0.021
0 3.5 

 M12 40 

 25 
+
 
0.021
0 3.5 

 17 7 

 M12 40 

 10.2 

C  D  

 105.5 

 2-G1/4 接气孔 

 110.5 

 63 ±0.02 

 6-M10 15  4- 15 
+
 
0.018
0 3 

2 3 7 8 为夹爪安装孔，

1 4 5 6 9 为夹爪定位孔

A 压缩空气接口

B 液压缓冲器

C 旋转限位调节旋钮

D 磁性传感器安装槽

A

5

1

4

3

2

8 9

76

注:图示为旋转中间位置，夹爪需另外选配

1 2 3 4

A

B

4321

B

A

审核

校核

设计

标记 处数 分区 更改文件号 签名 年 月 日

工艺

标准化

批准

阶 段 标 记

共  张 第  张

重量 比例

  日期

  签字

底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

版本

主管设计

替代   

比例

1 1

4.234

名称

零件号

 

 

      

材料

 

 

 

 

 

 

杭州弗克机械科技有限公司

日期

 120 ±0.02 
 160  7

0 
±

0.
02
 

 7
0 

 1
2.

5 

 4-M10 12  2- 8 
+
 
0.015
0 8 

 170 ±0.02 

 100 ±0.02 
 2- 10 

+
 
0.015
0 8 

 1
80

 

 381.2 

 332 

 26 

B  

 9
5 

 25 
+
 
0.021
0 3.5 

 M12 40 

 25 
+
 
0.021
0 3.5 

 17 7 

 M12 40 

 10.2 

C  D  

 105.5 

 2-G1/4 接气孔 

 110.5 

 63 ±0.02 

 6-M10 15  4- 15 
+
 
0.018
0 3 

2 3 7 8 为夹爪安装孔，

1 4 5 6 9 为夹爪定位孔

A 压缩空气接口

B 液压缓冲器

C 旋转限位调节旋钮

D 磁性传感器安装槽

A

5

1

4

3

2

8 9

76

注:图示为旋转中间位置，夹爪需另外选配

1 2 3 4

A

B

4321

B

A

审核

校核

设计

标记 处数 分区 更改文件号 签名 年 月 日

工艺

标准化

批准

阶 段 标 记

共  张 第  张

重量 比例

  日期

  签字

底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

版本

主管设计

替代   

比例

1 1

4.234

名称

零件号

 

 

      

材料

 

 

 

 

 

 

杭州弗克机械科技有限公司

日期

 120 ±0.02 
 160  7

0 
±

0.
02
 

 7
0 

 1
2.

5 

 4-M10 12  2- 8 
+
 
0.015
0 8 

 170 ±0.02 

 100 ±0.02 
 2- 10 

+
 
0.015
0 8 

 1
80

 

 381.2 

 332 

 26 

B  

 9
5 

 25 
+
 
0.021
0 3.5 

 M12 40 

 25 
+
 
0.021
0 3.5 

 17 7 

 M12 40 

 10.2 

C  D  

 105.5 

 2-G1/4 接气孔 

 110.5 

 63 ±0.02 

 6-M10 15  4- 15 
+
 
0.018
0 3 

2 3 7 8 为夹爪安装孔，

1 4 5 6 9 为夹爪定位孔

A 压缩空气接口

B 液压缓冲器

C 旋转限位调节旋钮

D 磁性传感器安装槽

A

5

1

4

3

2

8 9

76

注:图示为旋转中间位置，夹爪需另外选配

1 2 3 4

A

B

4321

B

A

审核

校核

设计

标记 处数 分区 更改文件号 签名 年 月 日

工艺

标准化

批准

阶 段 标 记

共  张 第  张

重量 比例

  日期

  签字

底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

版本

主管设计

替代   

比例

1 1

4.234

名称

零件号

 

 

      

材料

 

 

 

 

 

 

杭州弗克机械科技有限公司

日期

 120 ±0.02 
 160  7

0 
±
0.

02
 

 7
0 

 1
2.

5 

 4-M10 12  2- 8 
+
 
0.015
0 8 

 170 ±0.02 

 100 ±0.02 
 2- 10 

+
 
0.015
0 8 

 1
80

 

 381.2 

 332 

 26 

B  

 9
5 

 25 
+
 
0.021
0 3.5 

 M12 40 

 25 
+
 
0.021
0 3.5 

 17 7 

 M12 40 

 10.2 

C  D  

 105.5 

 2-G1/4 接气孔 

 110.5 

 63 ±0.02 

 6-M10 15  4- 15 
+
 
0.018
0 3 

2 3 7 8 为夹爪安装孔，

1 4 5 6 9 为夹爪定位孔

A 压缩空气接口

B 液压缓冲器

C 旋转限位调节旋钮

D 磁性传感器安装槽

A

5

1

4

3

2

8 9

76

注:图示为旋转中间位置，夹爪需另外选配

1 2 3 4

A

B

4321

B

A

审核

校核

设计

标记 处数 分区 更改文件号 签名 年 月 日

工艺

标准化

批准

阶 段 标 记

共  张 第  张

重量 比例

  日期

  签字

底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

版本

主管设计

替代   

比例

1 1

4.234

名称

零件号

 

 

      

材料

 

 

 

 

 

 

杭州弗克机械科技有限公司

日期

1 2 8

旋转单元系列 FOUK-TP

产品名称

气缸直径

理论扭矩

旋转角度

旋转角度调节范围

产品重量

许用转动时间

最大许用动能

传感器类型

产品属性 参数值 单位

TP63

63

15.6 × P

90/180

± 30

20.15

1.5~6

25

磁感接近传感器

mm

N·m

°

°

kg

s

J

缓冲装置规格

重复定位精度 /°

许用气压 /bar

接气口规格

使用场合温度范围 /℃

IP等级

G1/4

-5~60

65

M45 液压缓冲器

± 0.05

3~8

TP63 静态承载扭矩

P: 压缩空气压力 [bar]

My  400Nm F  10000N

TP63

1 2 9

1. 需配合速度控制阀使用

2. 图示为旋转中间位置，夹爪需另外选配

3. 旋转终点位置输出扭矩为额定扭矩的一半

更改为外部限位可在终点位置输出额定扭矩

注：

机器人末端解决方案

FR

TRL

FZ

TZL

TF

IP67

TJ

TG

TE

QTC

HT

FO
U

K-TP

旋转单元定位孔1

A 压缩空气接口

4 5 6

旋转单元安装孔

8

9 末端定位孔

2 3 7

B

C

D

液压缓冲器

旋转限位调节旋钮

磁感接近传感器位置

末端安装孔


