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モデル

制御インタフェース

関節数

動作電圧

ピーク電流

親指指先把持力

分解能（フォース）

親指側方回転速度

4本指屈曲速度

指先最大耐荷重

触覚センサ精度

全閉時間

製品画像

自由度 （DoF）

重量

待機電流

繰り返し精度

指先把持力 （他 4本）

親指側方回転範囲

親指屈曲速度

指側方スイング

触覚センサ範囲

触覚センサ数

Dexterous Hand Product

多指ロボットハンド
製品ラインナップ

RH56BFX

RS485 / CAN

12

DC24V ±10%

2A

6N

0.50N

235°/s

570°/s

8kg

ー

0.4s

6

540g

0.09A

±0.20mm

4N

>65°

150°/s

ー

ー

ー

RH56DFX

RS485 / CAN

12

DC24V ±10%

2A

15N

0.50N

107°/s

260°/s

8kg

ー

0.8s

6

540g

0.09A

±0.20mm

10N

>65°

70°/s

ー

ー

ー

RH56E2

RS485 / CAN / ModbusTCP

12

24V ±10%

4A

30N

±0.05N

>130°/s

>200°/s

8kg

≦5% FS

0.8s

6

790g ±10g

0.25A

±0.20mm

28N

75° - 170°

>130°/s

ー

0 - 30N
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RH56F1

EtherCAT + RS485 / CAN FD

12

24V - 48V

5A （@24V）

≦15N

0.1N

>155°/s

>107°/s

8kg

5% FS

≦0.8s

6

620g ±10g

RS485: 194±10mA （24V）
EtherCAT: 210±10mA （24V）

±0.2mm

≦10N

60° - 180°

>37°/s

ー

30N

8

RH5DG2

EtherCAT + RS485 / CAN FD

18

14V - 48V

7.5A （@24V）

≦20N

0.1N

165°/s

175°/s

8kg

5% FS

≦0.8s

13

990g ±10g

290±20mA （24V）

±0.2mm

≦10N

60° - 170°

155°/s

±15° （人差 /中指）

30N

8


