
電動アクチュエータ 
モータ付仕様

DCKW
グリッパ 3 フィンガタイプ

C O N T E N T S

商品紹介� 巻頭

 仕様・形番表示・外形寸法図�

・DCKW-20� 92

・DCKW-32� 94

 機種選定� 96

    使用上の注意事項� 216

機種選定チェックシート� 243

DCKW 体系表

アクチュエータ
形番

モータ
サイズ

ばね
リード
（mm）

ストロークと
最高速度（mm/s） 最大

把持力
（N）4 8

DCKW-20 □28 4.2 8

DCKW-32 □42 6 30

41

70

Ｄ
シ
リ
ー
ズ
（
ス
ク
リ
ュ
ー
ド
ラ
イ
ブ
方
式
）

Ｄ
シ
リ
ー
ズ（
ス
プ
リ
ン
グド
ラ
イ
ブ
方
式
）

ESC
3

(コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
）

Ｇ
シ
リ
ー
ズ

EC
G
-A

(コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
）

EC
G
-B

(コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
）

使
用
上
の

注
意
事
項

機
種
選
定

チ
ェ
ッ
ク
シ
ー
ト

D
S
S
D
2

D
S
T
K

D
S
T
G

D
S
T
S

D
S
T
L

D
M
S
D
G

D
LS
H

D
C
K
W

G
S
S
D
2

G
S
T
K

G
S
T
G

G
S
T
S

G
S
T
L

G
C
K
W

91



電動アクチュエータ　グリッパ 3 フィンガタイプ

DCKW-20
□28　ステッピングモータ

形番表示方法

※1　�コントローラは99ページを参照ください。
※2　�中継ケーブルの外形寸法図は104ページを参照ください。

仕様 把持力とロータリスイッチ設定

モータ □28　ステッピングモータ
駆動方式 円筒ばね
ストローク� mm 4（片側2）
押付有効範囲� mm 2（片側1）
最大把持力　※1� N 8
作動速度範囲� mm/s 4～41
最大加減速度� mm/s2 3879（設定9）
把持速度範囲� mm/s 4～41
繰返し精度　※2� mm ±0.02
絶縁抵抗 10MΩ、DC500V
耐電圧 AC500V 1分間

使用周囲温度、湿度 0～40℃（凍結なきこと）
35～80%RH（結露なきこと）

保存周囲温度、湿度 －10～50℃（凍結なきこと）
35～80%RH（結露なきこと）

雰囲気 腐食性ガス、爆発性ガス、粉塵なきこと
保護構造 IP40
質量� g 400
※1　�把持は閉方向のみ可能です。開方向で把持動作を行うと、アクチュエータ内部部品の

破損につながる恐れがあります。
※2　�繰返し精度は作動条件が同条件にて、同じワークを繰返し把持した際のばらつきを示

します。

※1　�把持力は目安を示すものです。�
押付位置、シリンダスイッチ調整により誤差を生じます。

※2　速度設定9（41mm/s）の場合です。（L=20）
※3　押付位置＝ストローク×0.5
※4　�セルフロック範囲は参考値です。�

条件によりセルフロックが効かない場合があります。

❶ ❷ ❸ ❹ ❺ ❻

❶サイズ
20 20

❼ ❽ ❾

❸ばねリード
H4 4.2mm

❹ストローク
04 4mm（片側2mm）

❺ゴムカバー
N 無し

❷適用コントローラ�※1
S ESC3

�IOケーブル長さ�
N 無し
1 1m
3 3m
5 5m
X 10m

❽中継ケーブル� ※2
N0 無し
R1 可動1m
R3 可動3m
R5 可動5m
RX 可動10m

❾コントローラ添付�
N 無し
D DINレール取付仕様
P パネル取付仕様

❻スイッチ
NNNN 無し
F3PH F形 ストレートタイプ
F3PV F形 L字タイプ

❼コネクタ取出方向�
F 正面

�
S N F3PH R1 DF 1H4 04DCKW 20
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外形寸法図

● DCKW-20
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電動アクチュエータ　グリッパ 3 フィンガタイプ

DCKW-32
□42　ステッピングモータ

形番表示方法

仕様 把持力とロータリスイッチ設定

モータ □42　ステッピングモータ
駆動方式 円筒ばね
ストローク� mm 8（片側4）
押付有効範囲� mm 4（片側2）
最大把持力　※1� N 30
作動速度範囲� mm/s 10～70
最大加減速度� mm/s2 5471（設定9）
把持速度範囲� mm/s 10～70
繰返し精度　※2� mm ±0.02
絶縁抵抗 10MΩ、DC500V
耐電圧 AC500V 1分間

使用周囲温度、湿度 0～40℃（凍結なきこと）
35～80%RH（結露なきこと）

保存周囲温度、湿度 －10～50℃（凍結なきこと）
35～80%RH（結露なきこと）

雰囲気 腐食性ガス、爆発性ガス、粉塵なきこと
保護構造 IP40
質量� g 1800
※1　�把持は閉方向のみ可能です。開方向で把持動作を行うと、アクチュエータ内部部品の

破損につながる恐れがあります。
※2　�繰返し精度は作動条件が同条件にて、同じワークを繰返し把持した際のばらつきを示

します。

※1　�把持力は目安を示すものです。�
押付位置、シリンダスイッチ調整により誤差を生じます。

※2　速度設定9（70mm/s）の場合です。（L=20）
※3　押付位置＝ストローク×0.5
※4　�セルフロック範囲は参考値です。�

条件によりセルフロックが効かない場合があります。

※1　�コントローラは99ページを参照ください。
※2　�中継ケーブルの外形寸法図は104ページを参照ください。

❶ ❷ ❸ ❹ ❺ ❻

❶サイズ
32 32

❼ ❽ ❾

❸ばねリード
H6 6mm

❹ストローク
08 8mm（片側4mm）

❺ゴムカバー
N 無し

❷適用コントローラ�※1
S ESC3

�IOケーブル長さ�
N 無し
1 1m
3 3m
5 5m
X 10m

❽中継ケーブル� ※2
N0 無し
R1 可動1m
R3 可動3m
R5 可動5m
RX 可動10m

❾コントローラ添付
N 無し
D DINレール取付仕様
P パネル取付仕様

❻スイッチ
NNNN 無し
F3PH F形 ストレートタイプ
F3PV F形 L字タイプ

❼コネクタ取出方向�
F 正面

�
S N F3PH R1 DF 1H6 08DCKW 32
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外形寸法図

● DCKW-32
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DCKW-32 Series
外形寸法図

Ｄ
シ
リ
ー
ズ
（
ス
ク
リ
ュ
ー
ド
ラ
イ
ブ
方
式
）

Ｄ
シ
リ
ー
ズ（
ス
プ
リ
ン
グド
ラ
イ
ブ
方
式
）

ESC
3

(コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
）

Ｇ
シ
リ
ー
ズ

EC
G
-A

(コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
）

EC
G
-B

(コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
）

使
用
上
の

注
意
事
項

機
種
選
定

チ
ェ
ッ
ク
シ
ー
ト

D
S
S
D
2

D
S
T
K

D
S
T
G

D
S
T
S

D
S
T
L

D
M
S
D
G

D
LS
H

D
C
K
W

G
S
S
D
2

G
S
T
K

G
S
T
G

G
S
T
S

G
S
T
L

G
C
K
W

95



機種選定

STEP1 必要把持力の計算

右記の条件を確認し、把持力グラフから機種を仮選定
します。
把持力は把持点距離ℓ、把持力設定によって変化します。
グラフからご使用の条件で十分な把持力が得られるこ
とを確認してください。

STEP2 把持力グラフから機種を仮選定
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把持力FW

慣性力 摩擦力
μFw

摩擦力
μFw

重力WLg

ワーク（質量 WL）を搬送するのには以下の式を満たす把持⼒ FW が必要となります。

	FW	：	必要把持力［N］
	n	：	小爪の本数＝ 3
	WL	：	ワーク質量［kg］
	g	：	重⼒加速度＝ 9.8［m/s2］
	K	：	搬送係数
				   5	［持つのみ］
				   10	［通常の搬送］
				   20	［急加速の搬送］

搬送係数Kについて
計算例）搬送速度V ＝ 0.75m/sから0.1秒で減速して停⽌させる使い⽅で
ワークと⽖の摩擦係数μを0.1とした場合以下の様になります。

ワークにかかる⼒より、搬送係数Kを求める

・慣性⼒＝WL（V/t）

・重⼒＝ WLg

・必要把持⼒　FW＞
WL（V/t）＋WLg

＝
WL（V/t＋g）

＝
17.3WL

＝57.7WL
nμ nμ 3×0.1

∴このときの搬送係数Kは、上式より
V/t＋g

＝
0.75/0.1＋9.8

≒20
μg 0.1×9.8

注意）�搬送係数Kは、搬送時の衝撃などより余裕を⾒込む必要があります。摩擦係数μが 
μ＝0.1より⾼い場合でも、安全のため搬送係数Kは10〜20以上で設定してください。

FW＞
WL×g×K

n

	V	：	搬送速度［m/sec］
	t	：	減速時間［sec］
	μ	：	摩擦係数

ℓ
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STEP3 小爪形状の確認

把持力と把持点距離
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DCKW-32

押付動作時の位置決め時間

※1　�（　）：ロータリスイッチ2（把持力）設定。
※2　�セルフロック範囲は参考値です。条件によりセルフロックが効かない場

合があります。
※3　��把持力は目安を示すものです。	 �

押付位置、シリンダスイッチ調整により誤差を生じます。
※4　�押付位置＝ストローク中央、ロータリスイッチ1（速度）設定＝9の場合

です。
※5　�位置決め時間はモータが回転開始してから、停止するまでの時間です。0
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DCKW Series
機種選定

把持点

ℓ

●小爪は出来るだけ軽量で短いものをご使用ください。
　�長く、重いと開閉時の慣性力が大となり、フィンガにガタが発生したり、フィンガ摺動部の摩耗が 

早くなり寿命に悪影響を与える可能性があります。

●小爪形状は性能データ以内であっても可能なかぎり小さくすることで、製品を長くご使用いただけます。 
またℓが長い場合、予期せぬ振動などで把持ミス、搬送中の脱落などを引き起こす恐れがあります。

●小爪の重量が寿命に影響しますので下記以下にしてください。
　W＜1/4H（1個分）	 W	：小爪の質量
	 H	：ハンドの製品質量
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