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构能够确保替换卡爪在打开后不会掉落 。 克 发挥 抓取 系 统 和 夹持 装 置 离工 件
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直接驱动 。 底板可以单独驱动每个虎钳 ， 系统提供 工艺 数据 。 无论 内 外 圆 夹持 ，
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） 自动驱动 ， 也可以从外部进行控制 ， 精准地定义零点 ， 防止基准点移位 。 此外 ， 接 处理信号 ， 方 便 虎钳快捷集 成 到 现

通过压缩空气释放的 电信号或压缩空气同款虎钳可串联 ， 实现对诸如型材等长件有机床 内 。
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