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名称

零件号

杭州弗克机械科技有限公司
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标准化

批准

阶 段 标 记

共  张 第  张

重量 比例

版本 替代   

比例

1 1

名称

零件号
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杭州弗克机械科技有限公司

日期

A

B

PP
ER
TJ

FOUK-TJ

 TJL-70-250

TJM-115-530

TJS-150-580

125

100

105

88

90

92

4000

11000

20000

TJL70-250

TJM115-530

TJS150-580

S

125/100/105mm

F

4000..20000N

m

50..800kg

m

23..126kg

8 6

TF shaft or slide rail bearing type gripper series

TJL with Extra-long Stroke as well as TJM and TJS
Particularly Suitable for Truss Bar Gripping

Product Code Single stroke/mm Maximum gripping force on both sides/N Page

P: Compressed air pressure [bar]
Gas consumption: volume of gas consumed at normal pressure (0.5MPa)

With one-side opening and closing 100mm~125mm, FOUK'S self-developed 
heavy-duty pneumatic two-finger parallel gripper has the gripping force of more 
than ten thousand newtons, and can hold workpieces with the weight of 800KG. 
Equipped with mechanical self-locking, it ensures stability and safety.

Driven by double cylinders, with rack synchronization 
and line rail bearing, it is suitable for gripping hub and 
other products

Driven by double cylinders, rack synchronization, and shaft 
bearing, with mechanical self-locking optional

Driven by double cylinders, rack synchronization, and shaft 
bearing, with mechanical self-locking optional

Usage Video of TJ
 Series Products

Single-finger stroke Gripping force Workpiece weight Product weight Specification
Quantity：3

WWW.FOUKGRIPPER.COM



 680 

412(闭合）
662(张开）

 1
89
 

 1
17

 

 1
61

 

2-Rp1/4
接气口

 1
7  186 

B  

开
闭

 2×4-M10  90 

 2×2- 8 
+
 
0.015
0 10 

 1
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 132  90 
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0.
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 60  60  80 

 7
0 

 8-M8 14 

 160 ±0.02 

 7
0 

±
0.
02
 

 2×2- 6 
+
 
0.012
0 8 

 8
6 

1

2

A

4

3

1 底部安装孔

2 底部安装定位

3 夹指安装孔

4 夹指安装定位

A 压缩空气接口

B 电感接近传感器位置

321

B

A

审核

校核

设计

标记 处数 分区 更改文件号 签名 年 月 日

工艺

标准化

阶 段 标 记

  日期

  签字

底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

主管设计

      

材料

 

 

 

 

 

日期

 680 

412(闭合）
662(张开）

 1
89
 

 1
17

 

 1
61

 

2-Rp1/4
接气口

 1
7  186 

B  

开
闭

 2×4-M10  90 

 2×2- 8 
+
 
0.015
0 10 

 1
14
 

 6
8 

 222 

 132  90 

 7
2 

±
0.
02
 

 7
2 

 60  60  80 

 7
0 

 8-M8 14 

 160 ±0.02 

 7
0 

±
0.
02
 

 2×2- 6 
+
 
0.012
0 8 

 8
6 

1

2

A

4

3

1 底部安装孔

2 底部安装定位

3 夹指安装孔

4 夹指安装定位

A 压缩空气接口

B 电感接近传感器位置

321

B

A

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

 680 

 1
89
 

 1
17

 

 1
61

 

2-Rp1/4

 1
7  186 

B  

开
闭

 2×4-M10  90 

 2×2- 8 
+
 
0.015
0 10 

 1
14
 

 6
8 

 222 

 132  90 

 7
2 

±
0.
02
 

 7
2 

 60  60  80 

 7
0 

 8-M8 14 

 160 ±0.02 

 7
0 

±
0.
02
 

 2×2- 6 
+
 
0.012
0 8 

 8
6 

1

2

A

4

3

1 底部安装孔

2 底部安装定位

3 夹指安装孔

4 夹指安装定位

A 压缩空气接口

B 电感接近传感器位置

321

B

A

底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

材料

日期

8 8

TJL-70-250

8 9

TJL-70-250

TJL-70-250

23

125

0.4~0.65

-5~60

kg

mm

MPa

℃

600

300

<20

<50

680*115*190

N.m

N.m

μ m

％

mm

11.5

400

2000

400

L

mm

N

N.m

± 0.15

8

4000

Rp1/4

mm

cpm

N

F
O

U
K

-TJ

FR

TRL

FZ

TZL

TF

TP

TG

TE

HT

Shaft or slide rail bearing type gripper series FOUK-TJ

Product model

Product weight

Single stroke

Operating air pressure

Operating temperature

Product attributes Parameter Value Unit

Bearing bending moment My
during operation
Bearing bending moment Mz
during operation

Particle size of air dust during operation

Operating air humidity

Overall dimensions
(length, width and height) of product

Air consumption per single working cycle

Self-locking form

Maximum allowable gripping distance

Maximum static load Fz that can be
withstood vertically
Bearing bending moment Mx
during operation

Repeatability accuracy

Maximum usage frequency

Maximum gripping force on both sides

Specification of air connection port

Lubrication mode Grease of slide rail

Bottom mounting hole1

Positioning for bottom mounting

Mounting hole of gripping finger

Installation and positioning of
gripping finger

4

Compressed air connection portA

Location of inductive proximity
sensor

2

3

B

412(Close）
662(Open）

Air connection port

- 25070TJL
Total stroke of gripperCylinder boreSerial No.

 TF Shaft or slide rail bearing

None

*For the model and quantity of optional sensors, please contact our sales department

End-of-Arm Tooling

WWW.FOUKGRIPPER.COM WWW.FOUKGRIPPER.COM



A

B

4

比例

比例

名称

零件号

杭州弗克机械科技有限公司

A

B

4

A

B

4

杭州弗克机械科技有限公司

 2
52
 

2-Rc3/8
接气口

 4×2-M4 

 16  16  16  16 

2×2-M8×1

 230 ±0.02 

 1
40
 ±

0.
02
 

 8-M10 20  4- 8 
+
 
0.015
0 10 

 1
74

 

 70  90  70 

 340 

 1
96
 

2 1

3

C

A

1 底部安装孔

2 底部安装定位

3 接近传感器预留安装孔

4 自锁接气口

5 夹指安装孔

6 夹指安装定位

A 压缩空气接口

B 自锁接近传感器位置（自锁传感器灯亮时为自锁状态）

C 注脂孔

注:当无气时，夹爪保持自锁状态，禁止开闭动作
   当通气时，夹爪解开自锁状态，进行开闭动作
   此项为机械自锁结构，可选配。

4321

A

 2
52
 

479(Close)
 679(Open）

2-Rc3/8
Air connection port

 4×2-M4 

 16  16  16  16 

2×2-M8×1

2- 6.5

 230 ±0.02 

 1
40
 ±

0.
02
 

 8-M10 20  4- 8 
+
 
0.015
0 10 

 1
74

 

 70  90  70 

 1
96
 

 1
26

 ±
0.
02
 

 14  38 

 66 

  84(闭合）
284(张开)

 526 

 1
61

 

 1
26

 

 2×6-M10 13 

 2×2- 8 
+
 
0.015
0 9  150 

 103 

B  

B  

2 1

3

4

6

5

C

A

1 底部安装孔

2 底部安装定位

3 接近传感器预留安装孔

4 自锁接气口

5 夹指安装孔

6 夹指安装定位

A 压缩空气接口

B 自锁接近传感器位置（自锁传感器灯亮时为自锁状态）

C 注脂孔

注:当无气时，夹爪保持自锁状态，禁止开闭动作
   当通气时，夹爪解开自锁状态，进行开闭动作
   此项为机械自锁结构，可选配。

1 2 3 4

B

A

审核

校核

标记 分区 更改文件号 签名 年 月 日

工艺

标准化

批准

阶 段 标 记

共  张 第  张

重量 比例

  日期

  签字

底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

版本 替代   

比例

1 1

17.188
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杭州弗克机械科技有限公司

日期

 2
52
 

479(闭合)
 679(张开）

2-Rc3/8
接气口

 4×2-M4 

 16  16  16  16 

2×2-M8×1

2- 6.5

 230 ±0.02 

 1
40
 ±

0.
02
 

 8-M10 20  4- 8 
+
 
0.015
0 10 

 1
74

 

 70  90  70 

 340 

 1
96
 

 

 1
26

 ±
0.
02

 14  38 

 66 

  84(Close）
284(Open)

 526 

 1
26

 

 1
61

 

 2×6-M10

 2×2-  
+0.015

8 0

 

 
9  150 

 103 

B

B

2 1

3

4

6

13 5

C

A

1 底部安装孔

2 底部安装定位

3 接近传感器预留安装孔

4 自锁接气口

5 夹指安装孔

6 夹指安装定位

A 压缩空气接口

B 自锁接近传感器位置（自锁传感器灯亮时为自锁状态）

C 注脂孔

注:当无气时，夹爪保持自锁状态，禁止开闭动作
   当通气时，夹爪解开自锁状态，进行开闭动作
   此项为机械自锁结构，可选配。
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描图
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版本    

比例

1 1

17.188
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日期

9 0

TJM-115-530

9 1

TJM-115-530

TJM-115-530
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kg

mm

MPa

℃
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526*196*252

N.m

N.m

μ m

％
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TZL
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TE
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Shaft or slide rail bearing type gripper series FOUK-TJ

Product model

Product weight

Single stroke

Operating air pressure

Operating temperature

Product attributes Parameter Value Unit

Bearing bending moment My
during operation
Bearing bending moment Mz
during operation

Particle size of air dust during operation

Operating air humidity

Overall dimensions
(length, width and height) of product

Air consumption per single working cycle

Self-locking form (optional)

Maximum allowable gripping distance

Maximum static load Fz that can be
withstood vertically
Bearing bending moment Mx
during operation

Repeatability accuracy

Maximum usage frequency

Maximum gripping force on both sides

Specification of air connection port

Lubrication mode Special grease

- 530115TJS
Maximum shell lengthCylinder boreSerial No.

 TF Shaft or slide rail bearing

Normally closed

*For the model and quantity of optional sensors, please contact our sales department

Note:

When there is no air, the gripper maintains the self-lock-
ing state to prohibit and the opening and closing actions.

When it is ventilated, the gripper releases the self-lock-
ing state to open and close.

This is a mechanical self-locking scheme, which is
optional.

(When the self-locking sensor light is on, the self-locking 
is released)

Bottom mounting hole1

Positioning for bottom mounting

Mounting hole reserved for proximity sensor3

Self-locking air pipe access4

Mounting hole of gripping finger

Installation and positioning of gripping finger6

Compressed air connection portA

Position of self-locking proximity sensor

Grease injection holeC

2

5

B

End-of-Arm Tooling

WWW.FOUKGRIPPER.COM WWW.FOUKGRIPPER.COM



A

A

B

杭州弗克机械科技有限公司

自锁接近传感器位置（自锁传感器灯亮时为自锁状态）

A

B

名称

零件号

杭州弗克机械科技有限公司

307(闭合）
517(张开）

 124 ±0.05  124 ±0.05 

 390 
2-Rc3/8
接气口

 580 

 91 ±0.05  91 ±0.05 

 25  25  25  25 4×2-M5
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A

标记 处数 分区 更改文件号 签名 年 月 日 阶 段 标 记
底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

日期

307(Close）
517(Open）

 124 ±0.05  124 ±0.05 

 390 
2-Rc3/8

Air connection port

 580 

 91 ±0.05  91 ±0.05 

 25  25  25  25 4×2-M5

2×2-M8×1

555(Close）
765(Open）

 90  130  90 

 2
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 ±
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 2
20

 

 310 ±0.03  8-M12 24 

 4- 10 
+
 
0.015
0 14 

 254 

 7
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 106 ±0.1 

 46 
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-
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321

B

A

底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

日期

307(闭合）
517(张开）

 124 ±0.05  124 ±0.05 

 390 
2-Rc3/8
接气口

 580 

 91 ±0.05  91 ±0.05 

 25  25  25  25 4×2-M5

2×2-M8×1

555(闭合）
765(张开）

 2
00

 

 310 ±0.03  8-M12 24 

 254 

 7
8 

 2
00

  3
18
 

V

B  B  

 2
5 

 70 
-
-
0.03
0.07 

 5
0 

 2
8 

1

3

2-M5  4

A

C

6

1 底部安装孔

2 底部安装定位

3 接近传感器预留安装孔

4 自锁接气口

5 夹指安装孔

6 夹指安装定位

A 压缩空气接口

B 自锁接近传感器位置（自锁传感器灯亮时为自锁状态）

C 注脂孔

注:当无气时，夹爪保持自锁状态，禁止开闭动作
 当通气时，夹爪解开自锁状态，进行开闭动作
 此项为机械自锁结构，可选配。
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批准

阶 段 标 记

共  张 第  张

重量 比例

  日期

  签字

底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

版本

主管设计

替代   

比例

1 1

32.743

名称

零件号
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杭州弗克机械科技有限公司

日期

307(闭合）
517(张开）

 124 ±0.05  124 ±0.05 

 390 
2-Rc3/8
接气口

 580 

 91 ±0.05  91 ±0.05 

 25  25  25  25 4×2-M5

2×2-M8×1

555(闭合）
765(张开）

 90  130  90 

 2
00

 ±
0.
03
 

 2
20

 

 310 ±0.03  8-M12 24 

 4- 10 
+
 
0.015
0 14 

 254 

 7
8 

 2
00

  3
18
 

V

B  B  

 106 ±0.1 

 46 

 2
5 

 70 
-
-
0.03
0.07 

 5
0 

 2
2 

- -0.
01

0.
03
 

 2
8 

 2×4-M10 20 

2

1

3

2-M5  4

A

5

C

6

1 底部安装孔

2 底部安装定位

3 接近传感器预留安装孔

4 自锁接气口

5 夹指安装孔

6 夹指安装定位

A 压缩空气接口

B 自锁接近传感器位置（自锁传感器灯亮时为自锁状态）

C 注脂孔

注:当无气时，夹爪保持自锁状态，禁止开闭动作
 当通气时，夹爪解开自锁状态，进行开闭动作
 此项为机械自锁结构，可选配。

1 2 3
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设计

标记 处数 分区 更改文件号 签名 年 月 日

工艺

标准化

批准

阶 段 标 记

共  张 第  张

重量

  日期

  签字

底图总号

旧底图总号

描校

描图

借(通)用件登记

零 件 代 号

版本

主管设计

1 1

32.743
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日期

9 2

TJS-150-580

9 3

TJS-150-580

F
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U
K
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TJS-150-580
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0.5~0.7
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kg

mm

MPa

℃
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<15

<50

580*254*368

N.m

N.m

μ m
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320

11000
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L
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N

N.m

± 0.15

6

20000

Rc3/8

mm
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N
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TRL

FZ

TZL

TF
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HT

Shaft or slide rail bearing type gripper series FOUK-TJ

Product model

Product weight

Single stroke

Operating air pressure

Operating temperature

Product attributes Parameter Value Unit

Bearing bending moment My
during operation
Bearing bending moment Mz
during operation

Particle size of air dust during operation

Operating air humidity

Overall dimensions
(length, width and height) of product

Air consumption per single working cycle

Self-locking form (optional)

Maximum allowable gripping distance

Maximum static load Fz that can be
withstood vertically
Bearing bending moment Mx
during operation

Repeatability accuracy

Maximum usage frequency

Maximum gripping force on both sides

Specification of air connection port

Lubrication mode Special grease

- 580150TJS
Maximum shell lengthCylinder boreSerial No.

 TF Shaft or slide rail bearing

Normally closed

*For the model and quantity of optional sensors, please contact our sales department

Note:

When there is no air, the gripper maintains the self-lock-
ing state to prohibit and the opening and closing actions.

When it is ventilated, the gripper releases the self-lock-
ing state to open and close.

This is a mechanical self-locking scheme, which is
optional.

(When the self-locking sensor light is on, the self-locking 
is released)

Bottom mounting hole1

Positioning for bottom mounting

Mounting hole reserved for proximity sensor3

Self-locking air pipe access4

Mounting hole of gripping finger

Installation and positioning of gripping finger6

Compressed air connection portA

Position of self-locking proximity sensor

Grease injection holeC

2

5

B

End-of-Arm Tooling
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