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FA・산업  로봇  용  기기

안정된 자동화를 위해안정된 자동화를 위해

도입 사례집

특별호



코스맥은 다양한 공정의 자동화

공정 준비 개선 제품을 라인업

로봇 핸드 체인저
툴 교환으로 로봇 범용화

로봇 핸드
워크 나 파렛트 를 반송

클램프・워크 서포트
워크 고정 지그 용

확장 로케이트 핀
워크의 고정밀도 위치결정

오토 커플러
파렛트에 에어・유체 공급

ロケートクランプ파렛트 클램프/로케이트 클램프
고정밀도 파렛트 교환・준비 공정 시간 단축
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반송

Transfer

심플한 형태의 워크부터, 복잡한 이형 형상의 워크까지

자동화에 요구되는 대상물은 다양한 형상이 존재합니다.

코스맥은, 저마다의 워크 형상이나 지그・파렛트의 반송에

대응할 수 있는, 컴팩트 하고 강력한 핸드를 제안 드립니다.
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지그・파렛트의 반송
Pallet Transfer

워크의 반송
Work Transfer

높은  모멘트에  견딜  수  있는  파렛트  반송에  최적의  그리퍼  입니다 .
측면  어프로치로  거치대의  스페이스  절약이  실현됩니다 .
P.7

컴팩트한  보디로 ,  풀  볼트를  강력하게  로크！
셀프  로크  기능도  부가되어  있는 ,  안전・컴팩트한  로봇  핸드

P.9

강구를 대상물에 거는 ,  심플・컴팩트한  로봇  핸드

P.10

캐치 실린더

Model   WVA
파렛트 그리퍼

Model   WPT
하이파워 풀 클램프

Model   WKA

반송  핸드의  간섭  영역이  감소！ 워크  구멍을  파지하는  로봇  핸드

설비  측에서도 ,  스페이스를  절약한  워크  클램프로서 ,  폭넓은  용도/효과를

발휘합니다！
P.11

Model   WKH
로케이트 핸드

용접  공정에  최적인  핀  클램프

큰  클리어런스(틈)에  의한  안정적인  동작과 ,  구멍  안쪽에서  확장하는  
기능에  따른  높은  위치  재현성

로봇   핸드  나 ,  설비  측의  클램프로서도  효과를  발휘합니다！
P.12

Model   SWP
핀 클램프

주물과  같은  이형  워크에！ 경량・컴팩트한  로봇  핸드를  실현

P.13

Model   SWE /  WCE /WHE
하이파워 클램프 시리즈

일반적인 외형 척 시리즈

배력 기구를 내장한, 컴팩트 하고 하이파워 의 외형 척도 라인업！

Model   WP□
외형 척 시리즈

에어  세이프티  밸브：초소형・경량의  에어  파일럿  체크  밸브로

반송물의  낙하를  방지 .
세이프티  푸시  밸브：코스맥의  로봇  핸드  체인저

Model SWR에  직접  설치되어 ,  밸브  오조작에  의한  툴  낙하를  방지

P.16

Model   BWS /  SWRA
에어 세이프티 밸브 / 세이프티 푸시 밸브
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반송 사례 ： 지그 파렛트의 반송

단축 로봇과의 조합으로도, 간단하게 장치 내에 반송할 수 있습니다.

로봇에 필요한 축 수를 줄여, 로봇도 스트로크 길이도

짧아져서, 설비 전체의 코스트를 줄이는 것이 가능합니다.

조립
장치 04

반송 장치의 코스트를 줄이는 측면 어프로치

복수 공정이 필요한 라인에서

스페이스・코스트 양쪽 다

줄일 수 있습니다.

측면 어프로치로 간섭이 없는 파렛트 반송 설비의 코스트 다운에도 측면 어프로치

스페이스 큼

스페이스 절약

Model   WVA
파렛트 그리퍼

파렛트 그리퍼는 파렛트의 측면으로부터 어프로치를 한 경우의

높은 모멘트에 버틸 수 있는 파렛트 반송에 최적인 그리퍼 입니다.

좁은 장소에서의 반송 시에도, 설비와의 간섭을 회피할 수 있습니다.

측면으로부터의 어프로치로 반송이 용이

파렛트 측면으로부터의 어프로치가 가능해진 것으로,

세로로 거치하거나 쌓아서 보관하는 것이 가능해져서

거치대의 스페이스를 절약할 수 있습니다.

쌓아 올림

수직 거치

수평 거치

상면 어프로치

의 경우

파렛트 보관 방법을 자유롭게

간섭 발생간섭 발생 간섭 회피간섭 회피

지그 교환에 파렛트 클램프  P.29지그 교환에 파렛트 클램프  P.29

측면 어프로치

의 경우

조립
장치 03

조립
장치 02

조립
장치 01

작업 스테이션 반송 컨베이어

파렛트 그리퍼

model WVA

워크

조립 장치조립 장치

파렛트 그리퍼

단축 로봇단축 로봇

87
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반송 사례 ： 지그 파렛트의 반송

무거운 지그라도, 컴팩트한 핸드로 간편하게 반송

지그 거치대의 스페이스 절약

풀 볼트

※ WPT0600의 경우

35mm

35
mm

평행 핸드 방식 하이파워 풀 클램프

공간이 필요

작은 파렛트를 측면 어프로치로

이 사이즈로
유지력 최대 1.2kN

스프링에 의한
낙하 방지 기구

핸드 도 경량으로

파렛트
탈착

강력

안전

풀 볼트

하이파워
풀 클램프

반송

Model   WPT풀 클램프

하이파워
풀 클램프 풀 볼트

WKA0060

50N

7g

WKA0080

70N

8g

WKA0100

100N

13g

WKA0120

150N

20g

WKA0160

200N

41g

모델명

뽑기내력

제품 질량

・ 초 컴팩트 하고 심플한 단동 실린더.
 최소 사이즈의 WKA는 질량 7g으로 5kg의 가반 하중을 가집니다.

단축 로봇에서의 지그・파렛트 반송

메카적으로 로크 해서, 강력・경량・확실한 반송

좌우간 의 경량・강력하게 버티는 힘

・ 진공 흡착 패드와는 다르게, 물리적으로 빠지지 않는 구조로

 확실한 반송이 가능합니다. 또, 정압의 에어로 동작을 

　할 수 있는 실린더로, 진공 발생 장치를 필요로 하지 않습니다.

물리적으로 걸어서 확실하게 반송

・  오토 스위치로 동작 확인을 하고 싶음.

・  복동 제어로 동작하고 싶음

＞ 캐치 실린더는, 바닥면으로부터 내부의 피스톤 롯드 를

 밀 면, 동작 시킬 수 있습니다.

 일반적인 에어 실린더와 조합하는 것으로 인해,

 복동 제어나, 오토 스위치로의 동작 검출이 가능합니다.

이럴 때는 ・・・

스프링 로크・에어 릴리스의 심플한 단동 실린더

릴리스 (축경 시) 로크 (확경 시)

강구로 걸어서 임의의 위치에서 유지

Model   WKA
캐치 실린더

캐치 실린더

파렛트

로크 용 스프링릴리스 에어 공급

빠지지 않음

스페이스 큼

무거움

흡착 패드

캐치 실린더

로봇 핸드

흡착력이 약함

속도 제한

확경 시

축경 시

경량・강력

스페이스 절약

피스톤 롯드

【 일반적인 에어 실린더와의 조합 사례 】

복동 에어 실린더
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반송 사례 ： 지그 파렛트의 반송

무거운 지그라도, 컴팩트한 핸드로 간편하게 반송

지그 거치대의 스페이스 절약

풀 볼트

※ WPT0600의 경우

35mm

35
mm

평행 핸드 방식 하이파워 풀 클램프

공간이 필요

작은 파렛트를 측면 어프로치로

이 사이즈로
유지력 최대 1.2kN

스프링에 의한
낙하 방지 기구

핸드 도 경량으로

파렛트
탈착

강력

안전

풀 볼트

하이파워
풀 클램프

반송

Model   WPT풀 클램프

하이파워
풀 클램프 풀 볼트

WKA0060

50N

7g

WKA0080

70N

8g

WKA0100

100N

13g

WKA0120

150N

20g

WKA0160

200N

41g

모델명

뽑기내력

제품 질량

・ 초 컴팩트 하고 심플한 단동 실린더.
 최소 사이즈의 WKA는 질량 7g으로 5kg의 가반 하중을 가집니다.

단축 로봇에서의 지그・파렛트 반송

메카적으로 로크 해서, 강력・경량・확실한 반송

좌우간 의 경량・강력하게 버티는 힘

・ 진공 흡착 패드와는 다르게, 물리적으로 빠지지 않는 구조로

 확실한 반송이 가능합니다. 또, 정압의 에어로 동작을 

　할 수 있는 실린더로, 진공 발생 장치를 필요로 하지 않습니다.

물리적으로 걸어서 확실하게 반송

・  오토 스위치로 동작 확인을 하고 싶음.

・  복동 제어로 동작하고 싶음

＞ 캐치 실린더는, 바닥면으로부터 내부의 피스톤 롯드 를

 밀 면, 동작 시킬 수 있습니다.

 일반적인 에어 실린더와 조합하는 것으로 인해,

 복동 제어나, 오토 스위치로의 동작 검출이 가능합니다.

이럴 때는 ・・・

스프링 로크・에어 릴리스의 심플한 단동 실린더

릴리스 (축경 시) 로크 (확경 시)

강구로 걸어서 임의의 위치에서 유지

Model   WKA
캐치 실린더

캐치 실린더

파렛트

로크 용 스프링릴리스 에어 공급

빠지지 않음

스페이스 큼

무거움

흡착 패드

캐치 실린더

로봇 핸드

흡착력이 약함

속도 제한

확경 시

축경 시

경량・강력

스페이스 절약

피스톤 롯드

【 일반적인 에어 실린더와의 조합 사례 】
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반송 사례 ： 워크 반송

함체 부품의, 컴팩트한 반송 핸드

Model   WKH
로케이트 핸드

Model   SWP
핀  클램프

대형  워크가  처지는  것에  강함

대응 워크 구멍 지름：φ6～φ14

Model   WKA
캐치 실린더

스페이스 큼 컴팩트・심플

어프로치

하기 쉬움

휘는 현상

직동 실린더를 이용한 핸드의 경우, 워크가 크면 실린더가 대형, 핸드도 대형이 됩니다.

파지하는 힘도 커지고, 워크를 잡을 때, 워크가 휘거나 하는 현상이 발생할 우려가 있습니다. 

로케이트 핸드로는, 핀 포인트로 구멍을 파지하기 때문에, 휘거나 하는 현상이 일어나기 어렵고, 핸드를 소형・경량화할 수 있습니다.

코스맥의 핀 클램프는 워크 구멍 안쪽에서 확장해서, 3개소（혹은 2개소）의 그리퍼로 강력하게 파지합니다.

그리퍼가 1 개소 밖에 없는 경우, 힘이 한 점에 집중되어 워크가 휘거나, 변형될 우려가 있습니다. 

"일반적인 위치 결정 핀으로는, 용접의 일그러짐으로 워크가 변형 되 가이드 부분과 접촉되어 빠지지 않는 우려가 있습니다. 

핀 클램프는 그리퍼의 축경으로 충분한 틈을 만들어, 워크를 원활하게 반출할 수 있습니다.

간편하게 파지하는, 컴팩트한 핸드로

로케이트 핸드는, 파지하는 면을 제외하고 워크 주변의 간섭이

없어져, 다른 부품과의 조립 작업이나 외견 검사가,

매우 간단해집니다.

워크 주변의 간섭이 제로로 조립이 간단

로케이트 핸드는 워크 구멍을 확실하게 파지합니다만, 

파지까지는 필요 없고, 워크를 걸쳐놓기만 해도 되는 경우는

캐치 실린더로, 보다 핸드의 소형화를 꾀할 수 있습니다.

걸치는 실린더로, 더욱 컴팩트

직동 실린더를 이용한 핸드 로케이트 핸드를 이용한 핸드

구멍 안쪽에서 확장해서 클램프

큰 틈으로 워크가 걸리지 않음! 

워크에 가해지는 데미지를 극적으로 개선!!

고정밀도 위치결정 기능으로, 반입 시의 위치 틀어짐을 방지

자동차 외장 부품의 조립 라인

1211

그리퍼 3 개소그리퍼 1 개소

워크 위치가 불규칙해서,
반입 미스가 발생함

그리퍼：위치결정부분

핀 외경 보다,
안쪽으로 축경해 있음.

일반적인 위치결정 핀 핀 클램프

코스맥의 핀 클램프

충분한 틈이 있음

릴리스 시

반입 시 위치결정이 되어 있어,
반입 미스가 일어나지 않음



반송 사례 ： 워크 반송

함체 부품의, 컴팩트한 반송 핸드

Model   WKH
로케이트 핸드

Model   SWP
핀  클램프

대형  워크가  처지는  것에  강함

대응 워크 구멍 지름：φ6～φ14

Model   WKA
캐치 실린더

스페이스 큼 컴팩트・심플

어프로치

하기 쉬움

휘는 현상

직동 실린더를 이용한 핸드의 경우, 워크가 크면 실린더가 대형, 핸드도 대형이 됩니다.

파지하는 힘도 커지고, 워크를 잡을 때, 워크가 휘거나 하는 현상이 발생할 우려가 있습니다. 

로케이트 핸드로는, 핀 포인트로 구멍을 파지하기 때문에, 휘거나 하는 현상이 일어나기 어렵고, 핸드를 소형・경량화할 수 있습니다.

코스맥의 핀 클램프는 워크 구멍 안쪽에서 확장해서, 3개소（혹은 2개소）의 그리퍼로 강력하게 파지합니다.

그리퍼가 1 개소 밖에 없는 경우, 힘이 한 점에 집중되어 워크가 휘거나, 변형될 우려가 있습니다. 

"일반적인 위치 결정 핀으로는, 용접의 일그러짐으로 워크가 변형 되 가이드 부분과 접촉되어 빠지지 않는 우려가 있습니다. 

핀 클램프는 그리퍼의 축경으로 충분한 틈을 만들어, 워크를 원활하게 반출할 수 있습니다.

간편하게 파지하는, 컴팩트한 핸드로

로케이트 핸드는, 파지하는 면을 제외하고 워크 주변의 간섭이

없어져, 다른 부품과의 조립 작업이나 외견 검사가,

매우 간단해집니다.

워크 주변의 간섭이 제로로 조립이 간단

로케이트 핸드는 워크 구멍을 확실하게 파지합니다만, 

파지까지는 필요 없고, 워크를 걸쳐놓기만 해도 되는 경우는

캐치 실린더로, 보다 핸드의 소형화를 꾀할 수 있습니다.

걸치는 실린더로, 더욱 컴팩트

직동 실린더를 이용한 핸드 로케이트 핸드를 이용한 핸드

구멍 안쪽에서 확장해서 클램프

큰 틈으로 워크가 걸리지 않음! 

워크에 가해지는 데미지를 극적으로 개선!!

고정밀도 위치결정 기능으로, 반입 시의 위치 틀어짐을 방지

자동차 외장 부품의 조립 라인

1211

그리퍼 3 개소그리퍼 1 개소

워크 위치가 불규칙해서,
반입 미스가 발생함

그리퍼：위치결정부분

핀 외경 보다,
안쪽으로 축경해 있음.

일반적인 위치결정 핀 핀 클램프

코스맥의 핀 클램프

충분한 틈이 있음

릴리스 시

반입 시 위치결정이 되어 있어,
반입 미스가 일어나지 않음



반송 사례 ： 워크 반송

워크  주변에  간섭이  없어

5면으로부터의  툴  어프로치가  가능

자동차 용 부품

에어 블로 와 보호 구조

워크 구멍을 파지하는 하이파워 에어 홀 클램프로, 반송 핸드의 가동 스페이스가 없어지고

워크 보관 스페이스를 작게 만들 수 있습니다. 또, 내부 스프링에 의해, 에어 압력이 제로 시에도 반송 물의 낙하를 방지합니다.

워크 주변의 간섭이 없이, 보관 스페이스를 절약

워크에 접촉하는 그리퍼 부분은 공구강 소재로

높은 내구성이 있고, 메인터넌스 빈도를

대폭 절감할 수 있습니다.

그리퍼는 공구강 소재로

높은 내구성

그리퍼가 확경해, 워크와의 틈은 제로.

위치 재현 정밀도는 10μm으로, 

워크의 반송 정밀도가 대폭 향상합니다.

확경력：70 ～ 250 N

고정밀도 위치결정

10μｍ

확장 로케이트 핀 이라면

날카로운 부분이나 절삭분에 의해,

상처가 생기기 쉽고, 메인터넌스 빈도가 많아짐.

탄성체이기 때문에, 반송 시에 워크가

흔들려, 놓는 위치를 정하기 힘듦.

탄성체를 사용한 내경 척의 경우

날카로운 부분이나 절삭분이 있는 워크

날카로운 부분

절삭분

탄성체 핸드의 파손 반송 정밀도의 저하

하이파워 에어 홀 클램프(model SWE)는 가공기 내부에서

워크를 클램프 하기 위해 개발된 상품으로, 절삭분이나 절삭유

（쿨런트）등 의 이물질 이, 기기 내부에 침입하는 것을 방지하는 구조로

되어 있습니다.

에어 블로 기능과 틈으로부터의

이물질을 방지하는 더스트 씰로

홀 클램프 내부에

이물질이 침입하는 것을 방지합니다.
더스트 씰

가공기 내부에서도 사용할 수 있는 보호 구조

Model   SWE
하이파워 에어 홀 클램프

대응 워크 구멍 지름：φ6～φ13

다이 캐스팅 이형 부품의 반송 가공 부품의 내경 척 반송에서도 메인터넌스 빈도 격감

직동 실린더를 이용한 핸드

※ 반송 핸드의 가동 스페이스

※

하이파워 에어 홀 클램프

디버링 이나 가공에도디버링 이나 가공에도

1개1개워크워크
1개1개워크 워크 2개2개워크워크

2개2개워크워크 3개3개워크워크

워크 구멍을 내경에서 확장해,
끌어당겨서 클램프

워크 구멍을 내경에서 확장해,
끌어당겨서 클램프

탄성체 핸드

Model   VWH
확장 로케이트 핀 대 확경량 타입

확경량 은1.1mm

반입  반출  시（축경） 위치  결정  시（확경）

워크 워크

확장 로케이트 핀확장 로케이트 핀

그리퍼

큼, 클리어런스(틈)
로봇 대응을 편리하게

제로, 틈
흔들거림 없는 고정밀도

그럴 때는

 이거 지!

1413



반송 사례 ： 워크 반송

워크  주변에  간섭이  없어

5면으로부터의  툴  어프로치가  가능

자동차 용 부품

에어 블로 와 보호 구조

워크 구멍을 파지하는 하이파워 에어 홀 클램프로, 반송 핸드의 가동 스페이스가 없어지고

워크 보관 스페이스를 작게 만들 수 있습니다. 또, 내부 스프링에 의해, 에어 압력이 제로 시에도 반송 물의 낙하를 방지합니다.

워크 주변의 간섭이 없이, 보관 스페이스를 절약

워크에 접촉하는 그리퍼 부분은 공구강 소재로

높은 내구성이 있고, 메인터넌스 빈도를

대폭 절감할 수 있습니다.

그리퍼는 공구강 소재로

높은 내구성

그리퍼가 확경해, 워크와의 틈은 제로.

위치 재현 정밀도는 10μm으로, 

워크의 반송 정밀도가 대폭 향상합니다.

확경력：70 ～ 250 N

고정밀도 위치결정

10μｍ

확장 로케이트 핀 이라면

날카로운 부분이나 절삭분에 의해,

상처가 생기기 쉽고, 메인터넌스 빈도가 많아짐.

탄성체이기 때문에, 반송 시에 워크가

흔들려, 놓는 위치를 정하기 힘듦.

탄성체를 사용한 내경 척의 경우

날카로운 부분이나 절삭분이 있는 워크

날카로운 부분

절삭분

탄성체 핸드의 파손 반송 정밀도의 저하
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홀 클램프 내부에

이물질이 침입하는 것을 방지합니다.
더스트 씰
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※
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디버링 이나 가공에도디버링 이나 가공에도

1개1개워크워크
1개1개워크 워크 2개2개워크워크

2개2개워크워크 3개3개워크워크
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반입  반출  시（축경） 위치  결정  시（확경）

워크 워크

확장 로케이트 핀확장 로케이트 핀

그리퍼

큼, 클리어런스(틈)
로봇 대응을 편리하게

제로, 틈
흔들거림 없는 고정밀도

그럴 때는

 이거 지!
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반송 사례 ： 워크 반송

핀 포인트를 클램프 하고, 경량・소형 핸드로 스피드 업

하이파워 에어 링크 클램프(model WCE)만의 기능입니다

WCE는 셀프 로크 기능 보유로 낙하 방지

Model   WHE/WCE하이파워 에어

스윙/링크 클램프

갠트리 로더로 이형 부품 반송 반송 핸드의 워크 낙하 방지로 안전 확보

티칭 시의 오동작을 방지

자동차  용  부품

직동 실린더를 이용한 핸드 하이파워 클램프

독자적인 배력 기구를 내장한, 컴팩트 하이파워 클램프 실린더로, 핸드의 다운사이징이 대폭 가능합니다.

하이파워 에어 링크 클램프(model WCE)에는, 에어 공급이 차단되어도,

워크를 떨어뜨리지 않는 셀프 로크 기능을 내장하고 있어, 안전한 반송 핸드로서

채용되고 있습니다.

에어 공급이 끊겨도, 압력을 유지해

워크 낙하를 방지합니다.
에어 세이프티 밸브는, 배관 루트의 고려 부족이나 에어 튜브의 열화로 인해 배관의 파손이나 정전 등이 발생해,

에어 공급이 정지해도, 회로 내의 에어 압력을 유지합니다. 로봇 반송에 의한 반송물의 낙하를 방지할 수 있고,

워크 나 설비를 보호합니다. 내장 씰은 소프트 씰을 채용해, 높은 신뢰성을 가집니다.

로봇 핸드 체인저(Model SWR) 에 직접 설치해서,

로봇 티칭 시의, 밸브 오조작에 의한 툴 낙하를

방지하는 미스 대책에 최적인 밸브입니다.

소정의 위치（툴 거치대）에서만, SWR의 릴리스 동작을

할 수 있도록 제한 시킬 수 있습니다.

제어 밸브 부분보다도 그리퍼에 가까운 장소에 설치할 수 있습니다.
기존 에어 회로에도 간단하게 추가할 수 있습니다.

워크워크

제어 밸브

로봇 반송 핸드에그리퍼그리퍼

에어가
끊겨도

떨어지지 않음떨어지지 않음

초소형・경량의 에어 파일럿 체크 밸브

M3 나사 사이즈는 무게가 9g, M5 사이즈는 14g입니다.

핸드 경량화로

반송 속도 업

셀프 로크 상태
(스프링력＋메커니컬 로크 기구로 유지)

스프링

릴리스 포트

로크 포트

Model   BWSModel   BWS
에어 세이프티 밸브에어 세이프티 밸브

워크워크

티칭 시, 로봇 핸드

체인저의 툴 낙하를 방지
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반송 사례 ： 워크 반송
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셋업

Setup

하나의 단순한 작업을 자동화하는 것만으로는, 매일 변화해 가는

시장 니즈에 대응하기 어렵고, 로봇이나 설비는 보다 범용적으로

사용할 필요가 있습니다.

코스맥은, 로봇 핸드의 교환이나 설비의 지그・파렛트 교환도 

무인화할 수 있는 아이템을 제안 드립니다.
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로봇  핸드의  교환
Robotic Hand Setup

지그・파렛트의  교환
Pallet Setup

연결  시의  틈이  제로로  고정밀도・고강성（굽힘 ,뒤틀림에  강함）・고수명（200만회  이상의  내구성）

로봇  핸드를  교환해서 ,  1대의  로봇으로  다양한  작업을  실현 .  로봇을  범용화  시킵니다 .

Model   SWR

세계  최초！ 틈이  없는  로봇  핸드  체인저

코스맥의  독자적인  반영구  논백래쉬  기구

「위치  재현  정밀도  3μm」「높은  강성」「다양한  환경에  대응」

위치  결정과  클램프를  한  번에  하는  고정밀도・고강성을  실현시킨  파렛트  클램프

지그・파렛트의  교환  시간을  단축해 ,  준비 공정으로 설비를  범용화  시킵니다 .

Model  WVS/SWT/SWQ/WVG/VS

파렛트  클램프  시스템

지그지그

머신 베이스머신 베이스

Model WVS

가이드 클램프가이드 클램프데이텀 클램프데이텀 클램프

위치결정 기능

없음

위치결정 기능

없음
가이드 부분(스트레이트)가이드 부분(스트레이트)

위치결정 기능

있음

위치결정 기능

있음
가동식 테이퍼 슬리브가동식 테이퍼 슬리브

오토 커플러오토 커플러

Model JVC/JVD

데이텀 블록데이텀 블록 가이드 블록가이드 블록컷 블록컷 블록

기준 위치 결정 용기준 위치 결정 용 가이드 용가이드 용한 방향 위치결정 용한 방향 위치결정 용

테이퍼 기준면(전체)테이퍼 기준면(전체) 가이드 부분(스트레이트)가이드 부분(스트레이트)테이퍼 기준면(일부분)테이퍼 기준면(일부분)

베스트 히트
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로봇 핸드의 교환

일반적인

툴 체인저

코스맥의

로봇 핸드 체인저

역학 센서로 헬리컬기어를 조립

・  다품종 워크나 복수 공정 라인의 검사를 자동화할 수 있습니다.

・  툴 교환 시의 위치 재현 정밀도는 ３μm으로 툴 측정 부분인

 선단의 위치 틀어짐 이 극도로 줄고, 확실한 측정이 가능합니다.

・  각도 틀어짐도 극도로 줄고 워크 구멍에 확실한 어프로치를 할 수 있어서, 워크에

 툴이 접촉되는 것에 의한 설비 정지나, 정밀한 측정 노즐의 손상을 방지합니다.

에어 마이크로미터 치수 검사 공정

위치 재현 정밀도 3μm 으로 연결하기 때문에 가능한,
검사 툴 교환에 영향 제로

로봇 핸드 체인저로

에어 마이크로미터 노즐 부분을 자동 교환

저마다 다른 워크 구멍의 치수 측정을 자동화합니다.

검사 툴의 자동교환으로 다품종 대응

・  체인저의 에어 조인트 부분은 Ｏ링에 의한 소프트 씰로

 에어가 세지 않고, 안정적인 에어 공급에 의해 확실한 측정을 실현할 수 있습니다.

・  본체 에어 조인트 부분에서 유량이 부족할 경우에는, 옵션인

 구경이 큰 에어 조인트（통로 지름φ６상당）를 증설할 수 있습니다.

확실한 에어 접속과 구경이 큰 조인트

【외부 부착 옵션】
구경이 큰 에어 조인트

【본체】에어 조인트 부분

※포트 수는 카탈로그 참조

워크 A용
측정 노즐

워크 B용
측정 노즐

툴 체인지

로봇 핸드 체인저

로봇 핸드 체인저

model SWR
에어 마이크로미터로

워크 구멍을 측정

에어 마이크로미터 노즐

에어 마이크로미터

워크

OK
NG

OK
NG

「굽힘」「뒤틀림」과 같은 부하에 대하여, 틈이 없는 로봇 핸드 체인저로 위치가 틀어지는 일이 발생하지 않고,

정확한 부하를 역학 센서에 전달해, 로봇이 정확한 보정을 실시할 수 있습니다.

코스맥의 로봇 핸드 체인저는,
가동식 테이퍼 와 착좌 면이 항상 밀착하는 2면 구속에 의해,
전방위에 대한 틈이 없고, 높은 강성을 발휘합니다.

그리스 도포 툴과 툴 체인지 하는 것으로, 공정 집약이 가능

정확한 부하를 역학 센서에 전달해, 올바른 보정으로 비상 정지율이 제로

틈 가동식
테이퍼 부분2면 구속
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로봇 핸드의 교환
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로봇 핸드의 교환

절삭가공 설비의 로봇에 의한 자동화반송 핸드 와 회전 툴의 교환

2면 구속에 의한 연결로 충격하중에도 강하고, 부서지지 않음

반송 툴이나 사이즈가 저마다 다른 툴을

툴 체인지 하는 것으로, 공정 집약이 가능

전동 툴이나 에어 툴에 대응 한 옵션도 충실! 수많은 자동차 업계의 고객으로부터 채용되고 있습니다!

고정밀도를 실현하는 테이퍼 기준면과 착좌면에는 연결 전에,

적당한 틈이 생겨, 에어 블로에 의한 클리닝을

효과적으로 시행합니다.

기기 내부에 이물질이 침입하는 것도 방지해, 긴 수명으로 이어집니다.

※ 에어 블로 기능과 밀착 확인 기능은 옵션에 따라 유무가 달라집니다.

 상세한 내용은 카탈로그를 참조 바랍니다.

자동차 업계의 절삭 가공 공정에서 생겨난 제품 기술을,

그대로 로봇 핸드 체인저에 탑재하였습니다.

반송 핸드 와 나사 조임・디버링 툴을 강성 높게 교환 쿨런트나 절삭분 과 같은 환경에서의 확실한 자동화

에어 블로 기능※

마스터 실린더 와 툴 어댑터의 밀착 확인에 의해,

확실한 연결을 검지할 수 있기 때문에, 로봇 핸드 체인저

의 연결 불량을 미연에 방지할 수 있습니다.

밀착 확인 기능※
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틈

모멘트 와 변위량 ※5kg 가반 하중 상당품

코스맥 A 회사

뒤틀림 모멘트

변위량

Model   SWR
로봇 핸드

체인저

Model   SWR
로봇 핸드

체인저

소형 전력 전송 전극

AC/DC200V 5A 전송 가능

구경이 큰 에어 조인트

부압 등에 최적인 구경이 큰 포트

에어  공급

（블로  용）

에어  공급

（밀착  확인  용）

비접촉 방수 전극

IP67에 대응한 전극으로

절삭유（쿨런트）환경에도 안심

디버링디버링

나사 조임나사 조임

2423



로봇 핸드의 교환

절삭가공 설비의 로봇에 의한 자동화반송 핸드 와 회전 툴의 교환
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로봇 핸드의 교환

사출 성형기 용 취출 로봇의 핸드 체인지

고정밀 한 연결로 넣으려는 위치에 확실하게 인서트 가능 

로봇 핸드 체인저의 틈이 없어, 암 선단의 흔들림은 극도로 작고, 정확한 워크(기판) 반송을 할 수 있습니다.

양팔 로봇의 검사(반송)공정용 롱 암 핸드 교환에

・  위치 재현성을 핀에 의존.

　틀어짐에 의해 척킹 미스 가 발생

・  척킹 판 자체가 무거워, 교환 작업이 위험

・  위치 재현 정밀도는 3μm으로, 

 위치 틀어짐에 따른 척킹 미스를 방지

・  자동화에 따른 안전성을 확보. 척킹 판의 교환 미스 가

 일어나지 않음

・  자동 게이트 컷의 경우도 효과를 발휘

척킹 판

코스맥의 로봇 핸드 체인저

틀어짐 없음

흔들림 없음

일반적인 고정 핀의 경우

틀어짐 발생

로봇 핸드
체인저

고정 핀

척킹 판

취출기로봇

핸드 체인저

Model   SWR
로봇 핸드

체인저

로봇 핸드 체인저

자동으로 수평 맞춤

롱 암의 흔들림을 줄임

프레스 간 반송 로봇의 핸드 체인지

롱 암

프레스 기계

다음 공정에

로봇 핸드 체인저

로봇

선단의 흔들림

흡착하려는 부분에

틀어짐이 생겨남

흔들림이
극도로 작음

일반적인 체인저

틀어짐 발생

핀의 틈 부분에 의해 틀어짐이 생겨남

코스맥의 로봇 핸드 체인저

가동 테이퍼 슬리브에 의한 이면 구속으로, 연결 부분의 틈이 없음.가동 테이퍼 슬리브에 의한 이면 구속으로, 연결 부분의 틈이 없음.

Model   SWR
로봇 핸드

체인저

레벨 유닛

Model   MHL
레벨 유닛

레벨 유닛에

크레인 조작으로 금형을 올려놓는 것 만으로

레벨 맞춤이 완료됩니다.
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고정밀 한 연결로 넣으려는 위치에 확실하게 인서트 가능 

로봇 핸드 체인저의 틈이 없어, 암 선단의 흔들림은 극도로 작고, 정확한 워크(기판) 반송을 할 수 있습니다.

양팔 로봇의 검사(반송)공정용 롱 암 핸드 교환에

・  위치 재현성을 핀에 의존.

　틀어짐에 의해 척킹 미스 가 발생

・  척킹 판 자체가 무거워, 교환 작업이 위험

・  위치 재현 정밀도는 3μm으로, 

 위치 틀어짐에 따른 척킹 미스를 방지

・  자동화에 따른 안전성을 확보. 척킹 판의 교환 미스 가

 일어나지 않음

・  자동 게이트 컷의 경우도 효과를 발휘

척킹 판

코스맥의 로봇 핸드 체인저

틀어짐 없음

흔들림 없음

일반적인 고정 핀의 경우

틀어짐 발생

로봇 핸드
체인저

고정 핀

척킹 판

취출기로봇

핸드 체인저

Model   SWR
로봇 핸드

체인저

로봇 핸드 체인저

자동으로 수평 맞춤

롱 암의 흔들림을 줄임

프레스 간 반송 로봇의 핸드 체인지

롱 암

프레스 기계

다음 공정에

로봇 핸드 체인저

로봇

선단의 흔들림

흡착하려는 부분에

틀어짐이 생겨남

흔들림이
극도로 작음

일반적인 체인저

틀어짐 발생

핀의 틈 부분에 의해 틀어짐이 생겨남

코스맥의 로봇 핸드 체인저

가동 테이퍼 슬리브에 의한 이면 구속으로, 연결 부분의 틈이 없음.가동 테이퍼 슬리브에 의한 이면 구속으로, 연결 부분의 틈이 없음.

Model   SWR
로봇 핸드

체인저

레벨 유닛

Model   MHL
레벨 유닛

레벨 유닛에

크레인 조작으로 금형을 올려놓는 것 만으로

레벨 맞춤이 완료됩니다.

2625



로봇 핸드의 교환

매번 보충・리스크 있음 사전 보충・안전하게 교환

비드 연마

버프 연마

레이저 마크

프린팅

씰 부착

비대칭 워크를 잡는 핸드 교환에에어 타카의 스테이플링 작업의 생산성 향상

타카의 충격 하중에도 이면 구속으로 버틸 수 있음!

심 교환을 외부에서 준비하는 것으로 생산성 향상
복수의 에어 타카를 준비해 놓아, 로봇의 자동 스테이플링 작업 시, 심(스테이플) 이 바닥 나도,

사전에 준비（외부 준비）해 놓은 툴과 자동 교환하는 것으로, 심 보충을 위해 로봇이 정지하지 않고,

연속해서 생산하는 것이 가능해져, 생산성이 향상합니다.

툴 교환 시의 위치 재현 정밀도 도 ３μｍ으로,  스테이플링 위치의 틀어짐이 생기지 않습니다.

보충에 인력을 필요로 해, 불안정한 생산이 됩니다.
심 교환 시, 사람이 로봇에 다가가기 때문에, 위험합니다.

정량을 사전에 준비할 수 있어, 안정적인 생산을 할 수 있습니다.
심 교환 시는 툴 만을 빼서 교환하기 때문에, 안전합니다.

거치대에, 복수의 에어 타카

「굽힘」「뒤틀림」의 부하에 대하여 체인저가 틀어지는 일 없이, 워크를 유지할 수 있기 때문에, 생산품의 품질이

향상되고, 제품의 불량률이 줄어듭니다.

위치 재현 정밀도는 ３μｍ으로, 매번 같은 위치에 워크를 반송할 수 있어, 핀 포인트로 연마 나 레이저 마크 등의

작업이 가능합니다.

틈이 제로로 부하에 강하고, 제품의 미관을 해치지 않습니다.

사용 전

사용 중

사용 완료

로봇 핸드 체인저

심 교환 심 교환

에어 타카

박아 넣은
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La
se
r

로봇 핸드 체인저

model SWR

로봇

2827

로봇 핸드 체인저
model SWR
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로봇 핸드의 교환

Model   JV□
오토 커플러

소형・협업 로봇의 공용화용접 지그・파렛트 교환

로봇을, 설비 사이에서 교환할 때, 로케이트 클램프（model SWQ/SWT)의 반복 위치 결정 정밀도 ３μm으로, 

설치할 수 있기 때문에 재 설치 시의 로봇 재 티칭, 혹은 위치의 보정이 필요 없어집니다.

설치 작업을 누구라도 간단하게 할 수 있게 됩니다.

작업이 다른 「지그A」와「지그B」를 로봇 1대로 공용화해서

로봇을 이동・교환 시키는 것으로, 작업을 범용화합니다.

로봇을 재 설치해도, 고정밀도 위치결정으로 재 티칭 필요 없음

로봇을 교환

용접 지그 파렛트를 파렛트 클램프로 교환해, 복수의 워크에 대응합니다.

파렛트 클램프(model WVS)는 ３μm의 반복 위치 정밀도로, 고정밀 파렛트 교환을 할 수 있어, 준비 공정 시간을 절감합니다.

로봇을 이용한 포지셔너 의

파렛트 교환과 고정밀도 위치결정으로 설비를 범용화

용접 지그 파렛트

Model   WVS

하이파워
파렛트 클램프

로봇 반송 파렛트로봇 반송 파렛트

소형 로케이트 클램프소형 로케이트 클램프

Model   SWQ
소형 로케이트 클램프

모멘트에 강함

파렛트 사이즈에 의해, 파렛트가 처지는 현상이 생기는 경우,

복수의 파렛트 클램프를 임의의 위치에 배치해서

모멘트에 버틸 수 있는 설비로 만들 수 있습니다.

파렛트 클램프

처지는 현상이 생기기 쉬움

로봇 핸드 체인저는, 1개로 위치결정 이

완결되기 때문에, 복수 배치할 수는 없습니다.

파렛트 외측이 모멘트에 의해 처지기 쉽습니다.

지그B

지그A

로봇 핸드 체인저

3029
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작업이 다른 「지그A」와「지그B」를 로봇 1대로 공용화해서
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모멘트에 강함

파렛트 사이즈에 의해, 파렛트가 처지는 현상이 생기는 경우,

복수의 파렛트 클램프를 임의의 위치에 배치해서

모멘트에 버틸 수 있는 설비로 만들 수 있습니다.

파렛트 클램프

처지는 현상이 생기기 쉬움

로봇 핸드 체인저는, 1개로 위치결정 이
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로봇 핸드의 교환

반송 대차 나 AGV 와 로봇을 「메카」로 연결

고정밀도 위치결정으로 로봇의 위치 틀어짐 보정이 필요 없어집니다. 

스테이션

자동  연결

고정밀도・재위치 조정 없음 로봇

로봇 핸드 체인저

로봇

핸드 체인저

model SWR

로케이트 클램프

model SWT
리크 리스 커플러

model JWC/JWD
에어 프리 롤러 리프터

model RQC
하이파워 에어

워크 서포트

model WNC

파렛트

프리 롤러 리프터
워크 서포트

로케이트 클램프

리크 리스 커플러

에어 탱크에어 탱크

3231

로케이트 클램프 또는, 파렛트 클램프（model SWT/WVS)에 의해,

연결 시의 위치 재현 정밀도는３μm.

스테이션과 로봇을 실어 파렛트를 고정밀도로 연결합니다

카메라・소프트에 의한 로봇의 재 위치 조정이 필요 없어지고, 보정 시간이나

보정 설비를 절감시킵니다. 메카에 의한 연결로 누구라도 간단하게 조작할 수 있습니다.

물리적인 고정밀도 위치결정으로 확실한 재현성

「누구라도 간단하게」「소프트 보정이 필요 없음」

에어 프리 롤러 리프터(model RQC)는 에어의 힘으로 반송물을 들어 올려, 가벼운 힘으로

움직일 수 있습니다. 반송 대차 나 AGV가 스테이션 앞에 도달했을 때의 위치 틀어짐을,

프리 롤러 리프터로 로봇을 실은 파렛트를 자유롭게 움직여 보정하는 것으로,

수작업에서의 연결이나, 가이드・실린더를 이용한 자동 연결 등을 실현합니다.

프리 롤러 리프터로 로봇을 들어 올림

자유롭고 간단하게 접속

대차가 도달할 때의 위치 틀어짐을 파렛트 반입 시에 보정

리크 리스 커플러（model JWC/JWD）에 의해, 스테이션 측에 설치된

에어 공급원과 연결 시에 리크 리스 커플러를 통해서 에어 탱크에 에어 압력을 충전.

스테이션과 대차를 분리할 때, 리크 리스 커플러는 압력을 유지해 탱크에

에어를 모아 놓은 상태에서 이동하는 것이 가능합니다. 이에 의해 대차가 스테이션 앞

에 도착 후, 스테이션 측으로부터 검지・어프로치를 하는 것이 아니라, 대차 측으로부터

능동적으로 스테이션에 연결하는 것이 가능합니다.

※회로 상, 리크 리스 커플러 이외의 곳에서 에어압이 빠질 가능성이

　있기 때문에 검증해보시고 나서, 사용해 주시기 바랍니다.

에어 압력 유지로 미 연결 중에도 에어를 사용 가능

스테이션 측으로부터의 어프로치가 필요 없음

워크 서포트(model WNC）는 에어 공급 후, 플런저가 스트로크 해서,

워크 등의 대상물에 접촉한 위치에서 플런저가 정지해 그 상태로 유지합니다.

즉, 틈마다 생기는 공차에 대응해, 워크에 부하를 가하는 일 없이 유지

할 수 있습니다. 이번 사례에서는 워크 서포트를 로봇에 실은 파렛트의 

후방에 설치하여, 연결 후에 동작 시켜, 파렛트를 지탱하는 것으로 스테이션에

가해지는 모멘트를 경감 시키고 있습니다.

보이지 않는 곳을 지탱하는 힘을 가짐

접촉 한곳에서 멈추는 워크 서포트
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에 도착 후, 스테이션 측으로부터 검지・어프로치를 하는 것이 아니라, 대차 측으로부터
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※회로 상, 리크 리스 커플러 이외의 곳에서 에어압이 빠질 가능성이

　있기 때문에 검증해보시고 나서, 사용해 주시기 바랍니다.

에어 압력 유지로 미 연결 중에도 에어를 사용 가능

스테이션 측으로부터의 어프로치가 필요 없음

워크 서포트(model WNC）는 에어 공급 후, 플런저가 스트로크 해서,

워크 등의 대상물에 접촉한 위치에서 플런저가 정지해 그 상태로 유지합니다.

즉, 틈마다 생기는 공차에 대응해, 워크에 부하를 가하는 일 없이 유지

할 수 있습니다. 이번 사례에서는 워크 서포트를 로봇에 실은 파렛트의 

후방에 설치하여, 연결 후에 동작 시켜, 파렛트를 지탱하는 것으로 스테이션에

가해지는 모멘트를 경감 시키고 있습니다.

보이지 않는 곳을 지탱하는 힘을 가짐

접촉 한곳에서 멈추는 워크 서포트



로봇 핸드의 교환

분리  상태（릴리스  상태） 에어  공급을  OFF

릴리스 에어 압：ON
로크 에어 압：OFF

릴리스 에어 압：OFF
로크 에어 압：ON

릴리스 에어 압：OFF
로크 에어 압：OFF

스프링력에 의해 로크 상태를 유지합니다.
※ 반드시 로크 상태로 하고 나서,
 에어 공급을 OFF로 해 주시기 바랍니다.

로크 에어＋스프링 력에 의해 피스톤과 강구가 동작해,
풀 클램프가 착좌 면과 밀착해서 로크 합니다.

릴리스 에어의 의해 로크가 해제되어,
풀 볼트로부터 빼고 넣을 수 있습니다.

연결  상태（로크  상태）

거치대

풀 볼트

풀 클램프

착좌면

「에어가 차단되어도 안전한 기능에 대한 동영상」

홈페이지 공개 중입니다.

「에어가 차단되어도 안전한 기능에 대한 동영상」

홈페이지 공개 중입니다.

셀프 로크 기능에 의해, 로봇 핸드 툴을 분리해도,
스프링에 의한 유지력으로 툴을 고정. 안전하고 심플한 거치대가 됩니다.

정전  등으로  에어  압력이  제로가  되어도 ,  스프링에  의한  셀프  로크

기능으로  연결  중인  반송물  등의  낙하를  방지합니다 .

셀프 로크 스프링안전

이번  사용  사례에서는 ,  툴  교환에  의해  하이파워  풀
클램프에  공급되는  에어는  제로가  됩니다 .

셀프  로크  기능을  이용해

에어  공급  OFF 에서  툴  거치대에  고정

하이파워  풀  클램프

툴 거치대의 스페이스 절약

툴 거치대의 툴 고정에

에어가 차단되어도 로크를 유지해 안전

툴 거치대 부분을 설비 상부에 배치하는 것으로 인해, 스페이스를 유효하게 활용합니다.

풀 클램프의 셀프 로크 기능을 활용하여, 툴을 분리해도, 내장 스프링에 의한 유지력으로 툴을 유지.

안전하고 심플한 거치대가 됩니다.

풀  볼트

Model   WPT

Model   WPT

풀 클램프

스프링

3433
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