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フランジ根元の把握  Gripping the flange base

一般的な引込みチャック
Conventional drawdown chuck

把握可能な場所
Possible gripping part

DLR

一般的な引込みチャック
Conventional 
drawdown chuck

軸部の把握  Gripping the shaft

大きい径の外径把握  Gripping large diameter

■把握例  Gripping example

■把握動作  Gripping Sequence

ワークと
ジョーが干渉

一般的な引込みチャック
Conventional drawdown chuck

一般的な引込みチャック
Conventional drawdown chuck

把握径の範囲を
オーバー
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薄型デュアルロックチャック
Thin dual lock chuck

●ジョー平行移動後引込みの2段階把握
2 step gripping of parallel movement and pull down

●慣性モーメントが小さいのでスピンドル加減速時間が短縮できる
Spindle acceleration time is redduced due to low momennt of inertia

●高把握精度0.01mmT.I.R.以下
High gripping accuracy of 0.01mm T.I.R. or less

●歪みやすいワークの加工に最適
Ideal for machining easily distorted workpiece

●オプションのTnut-Plusを使用すると、ジョー脱着しても
　把握精度0.01mmT.I.R.以下となりジョー再成形不要
With optional Tnut-Plus maintaining a repeatabillty of 
0.01mmT.I.R. or less after changing jaws

●外径把握専用
Outer diameter gripping only

薄型軽量なジョー平行移動引込チャック
Parallel gripping and pull back chuck 
with low-profile and light-weight body

入り込んだ部分の外径把握  Gripping complicated diameter

ワークと
ジョーが干渉

一般的な引込みチャック
Conventional drawdown chuck

Interference

Interference

Exceeding
allowable diameter

平行移動把握
Parallel gripping

ローディング
Loading

引込み
Drawing down
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ロケートダイ
Locator base

フロントボデー
Front Body
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■寸法図  Dimensional Drawings

■仕様表  Specifications
把握径 Gripping range

mm
Max. Min.

  ジョーストローク（直径）

mm
Jaw Stroke(diameter)

プランジャストローク

mm
Plunger Stroke

貫通穴径

mm
Thru-Hole

許容最高回転速度

min-1
Max. Speed

最大静的把握力

kN
Max. Gripping Force

許容最大入力

kN
Max. Draw Bar Pull Force

最高回転時の動的把握力

kN
Dynamic gripping force at max. speed

質量

kg
Net Weight

慣性モーメント

kg･m2

Moment of inertia
許容最大油圧力

MPa
Max. pressure 標準ソフトジョー

Matching Soft top jaw
適合シリンダ
Matching Cylinder

■寸法表  Dimensions

※許容最高回転速度は、実測値によります。※Max. speed is shown using actual test data.
※把握径/把握範囲は標準のソフトジョーを使用した場合。 ※Gripping dia./gripping range is with standard soft jaws.

■ ご使用上の注意点

1. 外径把握専用です。
2. ワークは必ずロケータの端面に押し当てて把握してください。
3. ロケータはロケートダイの上面に取付けてください。
4. フロントボデーへの追加工は禁止です。ロケータの取付にはロケートダイ上面の
タップ穴を使用してください。

5. DLRチャックはワークに合わせて引き込みを調整して使用するチャックです。
ワークが浮上らないように、またワークを引き込み過ぎないように適切な引き込み
に調整してご使用ください。

■ Precautions for operation

1. The chuck is dedicated for outer diameter gripping.
2. Attach a work-piece to a locator before gripping.
3. Attach the locator to the top of the locator base.
4. Additional machining to the front body is prohibited. Use the
tapped holes on the top of the locator base to install the locator.

5. The chuck is designed with adjustable drawing down to accommodate 
various workpieces. Ensure the drawing down is properly adjusted to 
prevent the workpiece from lifting and to avoid over drawing down.

型式
Model

型式
Model

型式
Model




