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第第第第 1111 章章章章    使用前请务必阅读使用前请务必阅读使用前请务必阅读使用前请务必阅读        

 此处所示的注意事项是为了确保您能安全正确地使用本产品，预先防止对您和他人造成危害和伤害而制

定的。这些注意事项，按照危害和损伤的大小及紧急程度分为「注意」「警告」「危险」三个等级。无论哪

个都是与安全相关的重要内容，所以除了遵守国际规格(ISO/IEC)、日本工业规格(JIS)※1)以及其他安全

法规※2)外，这些内容也请务必遵守。 

注意 误操作时，有使人受到伤害或使设备受到损伤的事项。 

警告 误操作时，可能使人受到重大伤害甚至死亡的事项。 

危险 
在紧迫的危险状态下，如不回避可能使人受到重大伤害甚至死亡

的事项。 

*1) ISO 4414:Pneumatic fluid power—General rules relating to systems 

  ISO 10218-1:2006:Robots for industrial environments-Safety 

requirements-part1:Robot 

    IEC 60204-1:Safety of machinery –Electrical equipment of machines-Part1:General  

requirements 

    JIS B 8370:空气压系统通则 

  JIS B 9960-1:机械类的安全性-机械的电气装置(第1部:一般要求事项) 

  JIS B 8433-1:2007:工业用机器人-安全要求事项-第1部：机器人 等 

*2) 劳动安全卫生法等 

警告 

1.1.1.1.产品产品产品产品的适合性由系统设计者或规格制定者来判断的适合性由系统设计者或规格制定者来判断的适合性由系统设计者或规格制定者来判断的适合性由系统设计者或规格制定者来判断。。。。 

因为本产品的使用条件多样化，所以请由系统的设计者或规格的制定者来判断系统的适合性。必要

时请通过分析和试验进行判断。对于本系统预期的性能、安全性的保证由判断系统适合性的人员负

责。请在参考最新的产品资料，确认规格的全部内容，考虑到可能发生的故障的基础上构建系统。 

2.2.2.2.请具有充请具有充请具有充请具有充分知识和经验的人员使用本产品分知识和经验的人员使用本产品分知识和经验的人员使用本产品分知识和经验的人员使用本产品。。。。 

若错误使用压缩空气会造成危险。使用空气压元件的机械·装置的组装、操作维修保养等请由具有

充分丰富知识和经验的人进行。 

3.3.3.3.请务必在请务必在请务必在请务必在确认机械确认机械确认机械确认机械、、、、设备的安全之后设备的安全之后设备的安全之后设备的安全之后，，，，再进行产品的使用和拆卸再进行产品的使用和拆卸再进行产品的使用和拆卸再进行产品的使用和拆卸。。。。 

a.请在确认已进行了移动体的落下防止对策和失控防止对策之后再进行机械·设备的使用和维护。 

b.请在确认已实施以上安全设施，对应的设备电源和供给空气等相关能源已切断，把系统内的压缩空气 

排除后进行设备的拆卸。 

c.另外，重新启动时，请确认作动部分有突然急速伸出的预防装置，且请加以注意。 

4.4.4.4.在如在如在如在如下所示条件和环境下使用时下所示条件和环境下使用时下所示条件和环境下使用时下所示条件和环境下使用时，，，，请在考虑安全对策的同时请在考虑安全对策的同时请在考虑安全对策的同时请在考虑安全对策的同时，，，，提前与本公司咨询提前与本公司咨询提前与本公司咨询提前与本公司咨询。。。。 

a.在记述规格以外的条件及环境、屋外使用时。 

b.使用于原子能、铁路、航空、车辆、医疗设备、饮料• 食品用设备、娱乐器械、紧急切断回路、冲压 

机用离合器･刹车回路、安全设备等的场合。 

c.预测对人身和财产有重大影响，特别是在有安全要求的场合使用时。 

d.用于互锁回路时，请设置应对故障的机械式保护功能，进行双重互锁。另外进行定期检查以确认是否 

正常作动。

！ 

！ 

！ 

！ 
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使用环境使用环境使用环境使用环境····保保保保存存存存环境环境环境环境    
警告 

1.1.1.1. 需回避的环境需回避的环境需回避的环境需回避的环境    

请避免在以下环境中使用、保存。否则会造成产品

故障。不能避免的情况下请采取适当的措施。 

a.在环境温度超出 5~60℃范围的场所内使用 

b.环境湿度超出 25~85%RH 的场所 

c.温度急剧变化产生结露的场所 

d.产生腐蚀性气体、可燃性气体的场所，以及含有 

有机溶剂的场所 

e.灰尘、铁粉等有导电性的粉末、油雾、盐分、有机 

溶剂较多的场所，以及切削末、粉尘及切削油(水、 

液体)等附着的环境 

f.阳光直射的场所，有放射热的场所 

g.发生强电磁噪音的场所(发生强电场·强磁场·冲 

击的场所) 

h.发生静电放电的场所，使本体放电的状况 

i.发生高频波的场所 

j.可能遭受雷击的场所 

k.使本体受到直接振动和冲击的场所 

l.给本体施加使之变形的力或重量的情况 

2.2.2.2.请勿靠请勿靠请勿靠请勿靠近近近近有可能影响磁石的物体有可能影响磁石的物体有可能影响磁石的物体有可能影响磁石的物体。。。。 

气缸内部藏有磁石，请勿接近磁片、磁卡、磁带。

否则可能导致数据消失。 

 

设计注意事项设计注意事项设计注意事项设计注意事项    
警告 

1.1.1.1. 由于由于由于由于设备的滑动部设备的滑动部设备的滑动部设备的滑动部发生发生发生发生扭曲等引起扭曲等引起扭曲等引起扭曲等引起气缸气缸气缸气缸作用力作用力作用力作用力    

变化时变化时变化时变化时，，，，可能发生冲击作动的危险可能发生冲击作动的危险可能发生冲击作动的危险可能发生冲击作动的危险。。。。 

在这种情况下，可能会发生夹伤手脚等人身伤害以

及设备损伤。 所以从设计上应考虑调整为可平稳

运动的设备，从而避免人体损伤。 

2.2.2.2.可可可可能会对人体造成能会对人体造成能会对人体造成能会对人体造成伤伤伤伤害的场合害的场合害的场合害的场合，，，，请安装防护罩请安装防护罩请安装防护罩请安装防护罩。。。。 

被驱动物体以及气缸的可动部分可能对人体造成 

伤害的场合，请设置可避免该部位与人体直接接触 

的构造。 

3.3.3.3.请避免请避免请避免请避免气缸的固定部位和连接部位气缸的固定部位和连接部位气缸的固定部位和连接部位气缸的固定部位和连接部位松动松动松动松动，，，，需将需将需将需将    

其牢固连接其牢固连接其牢固连接其牢固连接。。。。 

特别是在作动频率高或者震动频繁的场所使用本 

气缸时，请采用能够牢固连接的方法。 

4.4.4.4.需需需需要减速回路或缓冲装置的场合要减速回路或缓冲装置的场合要减速回路或缓冲装置的场合要减速回路或缓冲装置的场合。。。。 

被驱动物体速度过快或重量较大时，仅靠气缸缓冲 

来吸收冲击力会变得很困难。 请在进入缓冲前设 

计减速回路，或是在外部安装缓冲装置作为减缓冲 

击的对策。 

这种情况下，也请充分考虑机械装置的刚性。 

 

 

5.5.5.5.请考虑请考虑请考虑请考虑因停电等原因因停电等原因因停电等原因因停电等原因造成造成造成造成回路压力下降的可能回路压力下降的可能回路压力下降的可能回路压力下降的可能    

性性性性。。。。 

在夹紧结构中使用气缸时，会由于停电等原因使回

路压力下降，从而导致夹紧力减弱、工件脱落。 因

此，请设置安全装置避免人身损伤以及设备损伤。

且有必要考虑防止悬挂装置或者升降装置脱落的

安全措施。 

6.6.6.6.请考虑请考虑请考虑请考虑动力源动力源动力源动力源发生发生发生发生故障的可能故障的可能故障的可能故障的可能性性性性。。。。 

对于以气压、电气、油压等作为动力的装置，应 

当采取相应对策，使之在动力源发生故障的情况 

下，也不会对人体及设备造成损害。 

7.7.7.7.请请请请设计设计设计设计防止被驱动物体突然失控的回路防止被驱动物体突然失控的回路防止被驱动物体突然失控的回路防止被驱动物体突然失控的回路。。。。 

使用中泄式方向控制阀驱动气缸或是排放掉回路 

中的残压后启动等情况下，气缸中的空气从排空状 

态到活塞的一侧加压时，被驱动物体会突然急速伸 

出。这种情况下，可能会发生手脚被夹住等人身伤 

害以及设备损伤。 因此应设计有防止气缸突然急 

速伸出的回路。 

8.8.8.8.请考虑请考虑请考虑请考虑紧急停止时的对策紧急停止时的对策紧急停止时的对策紧急停止时的对策。。。。 

由于人为紧急停止或停电等系统异常导致安全装 

置启动,设备停止时,请采取措施保证人体及设备、 

装置不会因气缸的作动而受到损伤。 

9.9.9.9.请考请考请考请考虑紧急停止虑紧急停止虑紧急停止虑紧急停止、、、、异常停止后重启时的举措异常停止后重启时的举措异常停止后重启时的举措异常停止后重启时的举措。。。。 

设计时请保证人体及设备不会由于重新启动而受 

到损伤。 

另外，如果需要将气缸复位到启动位置时，请配置 

安全的手动控制装置。 

 

10.请设置防止人体直接接触被驱动物体及带制动器 

气缸可动部分的构造。  

       

11.为避免气缸飞出，请使用平衡回路。中间停止等使

气缸在行程的任意位置上锁，对气缸的一侧加压，

解锁时活塞会高速伸出。这种情况下，可能会发生

手脚被夹住等人身伤害以及设备损伤。 因此应使

用有防止气缸突然急速伸出的平衡回路。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

！ 

！ 
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选定选定选定选定    
警告 

1.1.1.1. 请确请确请确请确认产品规格认产品规格认产品规格认产品规格。。。。 

本产品是仅面向工业用压缩空气系统而设计的。请

勿在规格范围外的压力和温度下使用，否则会导致

破损或作动不良。 

2.2.2.2. 关于中关于中关于中关于中间停止间停止间停止间停止 

通过中位封闭式 3 位方向控制阀使气缸的活塞在

中间位置停止时，由于空气的压缩性，活塞很难停

止在准确精密的位置上。 

另外由于不能保证电磁阀及气缸无泄漏，因此也无

法实现长时间保持在停止位置上。需要长时间保持

在停止位置时，请在外部设置位置保持结构。 

3.3.3.3.所谓保所谓保所谓保所谓保持力持力持力持力((((最大静负载最大静负载最大静负载最大静负载))))是指是指是指是指，，，，在不加负载的状在不加负载的状在不加负载的状在不加负载的状    

态下锁紧后态下锁紧后态下锁紧后态下锁紧后，，，，气缸能够保持无振动和冲击的静止气缸能够保持无振动和冲击的静止气缸能够保持无振动和冲击的静止气缸能够保持无振动和冲击的静止    

负载的能力负载的能力负载的能力负载的能力。。。。为了确保锁紧力为了确保锁紧力为了确保锁紧力为了确保锁紧力，，，，最大负载请最大负载请最大负载请最大负载请按下按下按下按下    

述内容设定述内容设定述内容设定述内容设定。。。。    

①防止落下等一直有静负载的场合 

保持力（最大静负载）的 35%以下 

注)考虑落下防止等空气源被切断的场合， 

根据弹簧锁紧状态下的保持力进行选定。 

②中间停止等有动能的场合 

锁紧时有动能的场合，允许动能上有约束条 

件。请在考虑此条件的基础上选择气缸。且锁 

紧时，锁紧结构不仅要吸收动能，还需要吸收 

气缸自身的推力。因此，即使在允许动能之内，

对负载的大小也有上限要求。 

水平安装时的最大负载･･･弹簧锁紧保持力(最

大静负载)的 70%以下 

垂直安装时的最大负载･･･弹簧锁紧保持力(最

大静负载)的 35%以下 

③在锁紧状态下，请勿施加伴有冲击的负载和强 

震以及扭矩。 

请注意若有外部冲击性负载、强烈震动及旋转

力作用，则会造成锁紧部破损、寿命降低。 

④可进行双方向锁紧。 

 

注意 

1.1.1.1. 气缸的驱气缸的驱气缸的驱气缸的驱动速度是通过安装调速阀动速度是通过安装调速阀动速度是通过安装调速阀动速度是通过安装调速阀，，，，从低速开从低速开从低速开从低速开

始始始始逐渐调整到指定速度逐渐调整到指定速度逐渐调整到指定速度逐渐调整到指定速度。。。。    

 

 

 

 

 

 

 

 

空气源空气源空气源空气源    
警告 

1.1.1.1. 请勿使请勿使请勿使请勿使用超过规格范围的压力及温度用超过规格范围的压力及温度用超过规格范围的压力及温度用超过规格范围的压力及温度。。。。 

否则会造成设备破损及作动不良。 

①使用压力：驱动部：0.1～1.0MPa            

              制动部：0.3～0.5MPa 

②使用流体温度及环境温度:5～60℃ 

2.2.2.2.请使用请使用请使用请使用洁净气体洁净气体洁净气体洁净气体。。。。 

请勿使用含有化学药品、有机溶剂合成油、盐分、

腐蚀性气体等的压缩空气，有可能导致产品破损

或作动不良。 

注意 

1.1.1.1. 请安请安请安请安装空气过滤器装空气过滤器装空气过滤器装空气过滤器。。。。 

请在阀附近的上游侧安装空气过滤器。请选定过滤

精度为 5μｍ以下的产品。含有大量冷凝水的压缩

空气会造成空气压元件作动不良。 

2.2.2.2. 应设置后冷却器应设置后冷却器应设置后冷却器应设置后冷却器、、、、空气干燥器及冷凝水收集器空气干燥器及冷凝水收集器空气干燥器及冷凝水收集器空气干燥器及冷凝水收集器。。。。 

含有大量冷凝水的压缩空气会导致阀或者其他气动

元件作动不良。应设置后冷却器、空气干燥器及冷

凝水收集器。 
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！ 

！ 
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空空空空气压回路气压回路气压回路气压回路    
警告 

1.1.1.1. 使用的使用的使用的使用的空空空空气压回路应在气缸锁紧停止时气压回路应在气缸锁紧停止时气压回路应在气缸锁紧停止时气压回路应在气缸锁紧停止时，，，，能够给能够给能够给能够给

活塞两侧施加平衡的压力活塞两侧施加平衡的压力活塞两侧施加平衡的压力活塞两侧施加平衡的压力((((推荐推荐推荐推荐空空空空气压回路请参气压回路请参气压回路请参气压回路请参

照第照第照第照第 6666 章章章章))))。。。。    

锁紧停止后重新启动时或手动解除锁定时，为了 

防止活塞急速伸出，使用的空气压回路应能够通 

过给活塞两侧施加平衡的压力，从而消除因负载 

产生的活塞作动方向的力。 

2. 锁锁锁锁开放开放开放开放用电磁阀用电磁阀用电磁阀用电磁阀的的的的有效截面积有效截面积有效截面积有效截面积参考值是气缸驱动参考值是气缸驱动参考值是气缸驱动参考值是气缸驱动

电磁阀有效截面积的电磁阀有效截面积的电磁阀有效截面积的电磁阀有效截面积的 50%50%50%50%以上以上以上以上，，，，请使用有效截面请使用有效截面请使用有效截面请使用有效截面

积大的产品积大的产品积大的产品积大的产品。。。。((((推荐推荐推荐推荐空空空空气压设备请参照第气压设备请参照第气压设备请参照第气压设备请参照第 6666 章章章章)))) 

有效截面积越大，锁紧所需时间越短，停止精度越 

高。 

3.3.3.3. 锁锁锁锁开放开放开放开放用电磁阀距气缸的距离应短于驱动气缸用电磁阀距气缸的距离应短于驱动气缸用电磁阀距气缸的距离应短于驱动气缸用电磁阀距气缸的距离应短于驱动气缸    

用电磁阀用电磁阀用电磁阀用电磁阀。。。。 

距气缸位置越近，则停止精度越高。 

4.4.4.4. 从锁紧停止从锁紧停止从锁紧停止从锁紧停止((((气缸的中间停止气缸的中间停止气缸的中间停止气缸的中间停止))))到锁紧解除的时到锁紧解除的时到锁紧解除的时到锁紧解除的时    

间请控制在间请控制在间请控制在间请控制在 0.50.50.50.5 秒以上秒以上秒以上秒以上。。。。 

若锁紧停止时间过短，活塞杆可能会以高出速度 

控制阀控制的速度急速伸出。 

5.5.5.5. 重新启动时重新启动时重新启动时重新启动时，，，，锁锁锁锁开放开放开放开放用电用电用电用电磁阀的切换信号请控磁阀的切换信号请控磁阀的切换信号请控磁阀的切换信号请控    

制为早于或同步于气缸驱动用电磁阀制为早于或同步于气缸驱动用电磁阀制为早于或同步于气缸驱动用电磁阀制为早于或同步于气缸驱动用电磁阀。。。。 

若信号过晚，活塞杆可能会以高出速度控制阀控 

制的速度急速伸出。 

 

安装安装安装安装    
警告 

1.1.1.1.滑滑滑滑动动动动部与负载的连接必须在锁开放状态下进行部与负载的连接必须在锁开放状态下进行部与负载的连接必须在锁开放状态下进行部与负载的连接必须在锁开放状态下进行。。。。 

2.2.2.2.在在在在确认设备作动正常前请勿使用确认设备作动正常前请勿使用确认设备作动正常前请勿使用确认设备作动正常前请勿使用。。。。 

3.3.3.3.使用说明书使用说明书使用说明书使用说明书        

请在充分阅读使用说明书，并理解其内容的基础上安 

装本产品。 

请妥善保管本使用说明书以便随时查看。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

注意 

1.1.1.1.确保确保确保确保维修保养用空间维修保养用空间维修保养用空间维修保养用空间    

安装时请预留维修保养所需的必要空间。 

2.2.2.2.安安安安装工件时装工件时装工件时装工件时，，，，请不要施加强烈的冲击和过大的力请不要施加强烈的冲击和过大的力请不要施加强烈的冲击和过大的力请不要施加强烈的冲击和过大的力    

矩矩矩矩。。。。    

若超出允许力矩工作，会导致导向部有空隙，滑动阻 

力增加。 

3.3.3.3.请避请避请避请避免使滑动部位受伤或磕碰免使滑动部位受伤或磕碰免使滑动部位受伤或磕碰免使滑动部位受伤或磕碰。。。。 

 

配线配线配线配线    

警告 

1.1.1.1.配线的配线的配线的配线的准备准备准备准备    

配线前(包括插头的插拔)请务必切断电源。 

2.2.2.2.电电电电源的确认源的确认源的确认源的确认    

配线前请确认电源是否有充足的容量，电压是否在 

规格值范围内。 

3.3.3.3.接地接地接地接地    

请把屏蔽线作为 F.G.（框体接地）。另外，不能与 

发生强电磁干扰信号的设备共用接地。 

4.4.4.4.配线的配线的配线的配线的确认确认确认确认    

误配线会导致产品破损和误动作。所以运行前请务 

必确认配线正确。 

注意 

1.1.1.1.避免信避免信避免信避免信号线和动力线的并行配线号线和动力线的并行配线号线和动力线的并行配线号线和动力线的并行配线    

因为干扰信号会导致误动作，所以请避免信号线和 

输出线并行配线、或通过同一个配线管。 

2.2.2.2.配线的配线的配线的配线的处理和固定处理和固定处理和固定处理和固定 

若插头部和电缆引出口处的电缆弯曲角度过小会使 

电缆破裂，所以此处的电缆请妥当处理。若处理不 

当，可能会导致断线或产品误动作。另外，固定电 

缆时请注意勿使插头受到拉扯力。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

！ 

！ 

！ 

！ 
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配管配管配管配管    
注意 

1.1.1.1.配配配配管前的处理管前的处理管前的处理管前的处理    

配管前请进行吹净或清洗，彻底清除气管内的 

切屑、切削油、粉尘等。特别要避免切屑、切削 

油、粉尘等进入过滤器的2次侧。 

2.2.2.2.配管时配管时配管时配管时的注意事项的注意事项的注意事项的注意事项    

①请避免异物混入。否则会造成作动不良。 

②配管和管接头以螺纹形式连接时，请避免使配管 

螺纹的切屑或密封材进入电磁阀内部。另外，使用 

密封带时，螺纹前端应留出1.5~2个螺距不缠。 

 

给油给油给油给油    
注意 

1.1.1.1.气气气气缸给油缸给油缸给油缸给油 

①因初期涂有润滑剂，可在无给油的状态下使用。 

②给油时，请使用透平油1号ISO VG32的相当品。 

另外，如果在给油过程停止给油，将会因初期润

滑消失而诱发气缸作动不良，所以请务必持续给

油。 

 

调整调整调整调整    
注意 

1.1.1.1. 产产产产品品品品出厂出厂出厂出厂时时时时已已已已手手手手动设定为锁紧解除状态动设定为锁紧解除状态动设定为锁紧解除状态动设定为锁紧解除状态，，，，使用使用使用使用    

前请前请前请前请先先先先变变变变更更更更为锁紧状态为锁紧状态为锁紧状态为锁紧状态。。。。 

2.2.2.2.请请请请调整气缸的空气平衡调整气缸的空气平衡调整气缸的空气平衡调整气缸的空气平衡。。。。 

气缸在连接负载的状态下解除锁紧，调整气缸杆侧 

和无杆侧的气压使负载平衡。通过调节气压平衡， 

可以防止气缸在锁开放时急速伸出。 

3.3.3.3.请请请请调整磁性开关等调整磁性开关等调整磁性开关等调整磁性开关等检测检测检测检测部的安装位置部的安装位置部的安装位置部的安装位置。。。。    

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

传感器组件传感器组件传感器组件传感器组件    
注意 

1.1.1.1.请请请请不要不要不要不要拆卸传感拆卸传感拆卸传感拆卸传感器器器器单元单元单元单元。。。。    

传感器在出厂时位置和灵敏度均已调整为最佳。如 

果拆卸、更换传感器，可能无法正常工作。 

2.2.2.2.请在请在请在请在外界外界外界外界磁场低于磁场低于磁场低于磁场低于 14.514.514.514.5mTmTmTmT的的的的条条条条件下使用件下使用件下使用件下使用。。。。    

ML2 的传感器通过磁力方式工作，如果使用环境中 

存在强磁场，可能导致误作动。 

这就相当于以使用约 15,000 安培的焊接电流的焊 

接部为中心，半径约 18cm的磁场。在超出此磁性的 

磁场中使用时，请用磁性材料遮掩传感器，采取屏 

蔽措施后再使用。 

 

 
 

 

3.3.3.3.请勿请勿请勿请勿使使使使劲拉拽传感劲拉拽传感劲拉拽传感劲拉拽传感器电器电器电器电缆缆缆缆。。。。    

否则会造成产品故障。 

4.4.4.4.传感传感传感传感器器器器单元单元单元单元请勿与请勿与请勿与请勿与水水水水接接接接触触触触。。。。 

否则会造成产品故障。 

5.5.5.5.电源电源电源电源供供供供给线给线给线给线    

电源供给线(DC12V)上请不要安装开关和继电器。 

 

 

计测计测计测计测    

注意 

本公司产品不能作为法定计量器具使用。 

本公司所制造、贩卖的产品，不是接受各国计量法

要求的型式认证试验及定检的计量器具、计测器。

因此，本公司产品不适用于各国计量法规定的交易

或证明等。 

 

 

 

 

 

 

 

 

！ ！ 

！ 

！ 

 

 

焊接机 

使用范围 
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维修保养维修保养维修保养维修保养    
警告 

1.1.1.1.实实实实施定施定施定施定期期期期保养保养保养保养    

请进行定期检查，以避免在故障状态下运行。检查 

工作请由具有充分知识和经验的人实施。 

2.2.2.2.元元元元件的件的件的件的拆卸拆卸拆卸拆卸及压及压及压及压缩缩缩缩空气的给空气的给空气的给空气的给····排排排排气气气气    

拆卸设备时，请确认有防止被驱动物体掉落或设备失 

控的预防装置，然后切断气源以及设备的电源，并且 

排放回路中的压缩空气。 

另外，请先确认已进行防止作动部分急速伸出的措施

后再重新启动。 

3.3.3.3.禁禁禁禁止止止止分分分分解解解解····改改改改造造造造    

为了防止发生故障或触电等事故，请勿拆除外壳进 

行产品的分解和改造。必须要拆掉外壳时，请先切断 

电源。 

4.4.4.4.废废废废弃弃弃弃    

产品废弃请委托处理工业废弃物的专业人员实 

施。 

 

 

 

 

！ 
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第第第第2222章章章章    概要概要概要概要    

2-1. 概要 

无杆式测程缸（ML2 系列)为在磁耦合式无杆气缸上(MY1B 系列)加入制动构造及行程传感器，具有极高再

现性的定位气缸。(使用专用控制器 CEU2 时，停止精度为±0.5mm) 

 

2-2. 特长 

 

 

・ 采用弹簧气压并用锁定的方式 

气压降低及压缩空气停止时，通过弹簧力进行制动，使滑块停止。 

・ 可进行双方向锁紧。 

气缸行程的往复都可锁紧。 

・ 维修保养 

制动部可更换单元。 

并且，也可手动开放。 

・ 制动构造 

弹簧直接作用于制动导套上，由于是从左右两侧夹住制动板，因此制动力不会作用在气缸上。 

 

 

 

・ 测定最小单位 0.1mm 

通过刻度板和内置于本体内的检测头进行检测。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

制动机构 

刻度板构造 
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第第第第3333章章章章    系统构成系统构成系统构成系统构成    

3-1. 系统构成 

 无杆式测程缸(ML2 系列)除了定位之外，还可用于测量及中间待机。 

 型式 
功能 

连接设备 
用途 

制动 刻度板 中间待机 中间停止 计测 定位 

① ML2B※ ○ ○ CEU1   ○ ○ ○  

② ML2B※ ○ ○ CEU2    ○ 

③ ML2B※S  ○ CEU1     ○  

④ ML2B※B ○  顺序控制器等 ○ ○   

 

3-2. 系统构成例 

■计测用               

无杆式测程缸+计数器 

3 点预设计数器：CEU1 系列 

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

制动阀 驱动阀 

无杆式测程缸(ML2※） 
延长电缆 

(CE1-R□□) 

计数器 

(CEU1) 

外部设备 

(顺序控制器等) 
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■定位用(停止精度±0.5mm)    

无杆式测程缸+控制器 

 

控制器：CEU2 系列 

    

    

    

    

    

    

    

    

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

制动阀 驱动阀 

无杆式测程缸(ML2※） 

延长电缆 

(CE1-R□□) 

控制器 

(CEU2) 

外部设备(顺序控制器等) 
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·3-3. 使用空气压回路 

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

 

 Sol.1 Sol.2 Sol.3 

A 方向 ON OFF ON 

B 方向 OFF ON ON 

停止 OFF OFF OFF 

使用空气压设备 

内径 
方向切换阀 

制动阀 减压阀 配管尺寸 
水平·横向安装 垂直安装 

25 VFS25□0 VFS24□0R VFS21□0 AR425 φ6-4 以上 

32 VFS25□0 VFS24□0R VFS21□0 AR425 φ6-4 以上 

40 VFS25□0 VFS24□0R VFS21□0 AR425 φ8-5 以上 

 

・关于空气平衡 

・在两个回路同时处于停止状态下向气缸活塞两侧加压，取得使用回路的气压平衡。在水平、横向、逆 

水平时，请同时给气缸活塞两侧加压。垂直安装时，只需对负载部分上侧压力做减压处理。通过减压

阀① 

减轻上侧压力，达到负载的平衡。 

若未取得气压平衡，从中间停止状态到下次作动时可能会发生气缸突然飞出，反向动作导致停止精度 

偏差过大等情况。 

・关于配管 

・为提高定位精度，气缸与电磁阀的配管距离请保持在 50cm 以内。 

・在使用制动器的系统中，制动器内电磁阀与滑块的配管距离请保证在 1m 以下。配管距离越长，会导致

制动动作延迟、解除制动时气缸急速伸出。 

・配管时，请充分吹净连接配管内的灰尘、切削末，保证其不会进入气缸内部。 

・关于供给压力 

・向制动开放口的供给压力请设定为 0.3～0.5MPa。若供给压力为 0.3MPa 以下，会导致无法解除制动，

达到 0.5MPa 以上，会导致制动器寿命缩短。 

・将线路压力直接作为供给压使用时，压力变动会如实表现为气缸特性变化。压力必须通过减压阀后再

作为驱动用电磁阀、制动用电磁阀的供给压力使用。驱动多个气缸时，请考虑使用流量特性较大的减

压阀，并设置气罐。 

 

＜空气回路图＞ 

水平使用 

制动用电磁阀 

驱动用电磁阀 

驱动用电磁阀 

垂直安装 

制动用电磁阀 
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・可根据情况自由选择对端盖最合适的配管。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

配管面序号 1 2 3 4 5 6 

端盖种类 端盖 WL 端盖 WR 

配管面 正面 侧面 底面 正面 侧面 底面 

作动方向 
左 A C E G I K 

右 Ｂ D F H J L 

注 1)集中配管型可选择上述 6 个集装配管面。 

注 2)配管编号 1、2、4、5 上可直接安装 SMC 快插式速度控制阀。 

底面安装时的尺寸 

 

 

 

 

 

 

 

 

 φ25、φ32 φ40 

O 型圈 C9 C11.2 

φA 尺寸 φ6 φ8 

 

 

 

 

 

 

 

Rz12.5 

端盖 

O 型圈 

φA 

固定用底板 

速度控制阀 

驱动方向 

左 右 

<向正面> <向正面> <正面> <侧面> <侧面> 

<底面> 

端盖 WR 端盖 WL 

制动作动口 制动开放口 
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第第第第4444章章章章    原理原理原理原理    

4-1. 制动作动原理 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

<制动作动> 

制动弹簧产生的弹簧力以及制动作动口供给的气压作用于固定在制动安装件上的制动衬套 1，使固定于

两侧端盖上的制动板弯曲，制动导套１与固定在滑块侧的制动衬套 2 之间插入制动板，使滑块停止移动。 

 

<制动开放> 

制动开放口供给的压力作用于膜片上，使制动弹簧力减退，解除制动。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

制动作动口 

制动开放口 

滑块 

制动导套 2 

膜片 制动器保持座 

制动弹簧 

制动导套 1 

制动板 
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第第第第5555章章章章    选定步骤选定步骤选定步骤选定步骤    

5-1. 使用之前 

 使用无杆式测程缸之前请务必进行下述检查步骤。 

并且，与 CEU2 组合进行定位时，请实施制动定位系统使用说明书(无杆式)所示的检查步骤。 

 

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

    

 

 

(3.参照选定方法)

NO

NO

会造成传感器破损、密封件

劣化等故障，请勿使用。

2.是否接触冷却液、油、

水、粉末等？

YES

是否安装防护罩等对气缸实

施保护对策？

NO

开始

NO气缸各方向的力矩以及集中

负载的负载率合计是否在[1]

以内？(无导向时)

动能是否在允许动能范围

内？

(有导向时)

会造成记数错误，控制故

障，请勿使用。
1.是否有磁场影响？

YES

是否在14.5mT以下使用？
NO

YES

使用没有问题。

重新选择气缸尺寸，保证负

载率在[1]以下。

重新选择气缸尺寸，保证在

允许动能范围内。

YES

HYRODLESS测程缸的电缆是

否与其他动力线分开配线？

由于输出信号为脉冲输出，

极易受到干扰信号影响，可

能造成误作动，因此无法使

用。

NO

YES

YES
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5-2. 选定步骤 

为了选择最符合使用条件的 ML2 系列产品，请务必按照下述步骤进行选定。 

由于安装姿势、活塞速度、有无导向等条件影响，允许力矩、最大集中负载、允许动能的界限值会有不同，

因此计算允许负载时，请综合考虑①最大集中负载、②静力矩、③动力矩(停止时、锁紧时)、④允许动能，

保证负载率的合计不超过 1(∑an≦1)。 

(当∑an＞1 时，请考虑增加气缸尺寸或变更使用条件等对策。) 

并且，作为定位使用时，最大速度请控制在 500mm/s 以下。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

W　：负载（N） 安装姿势：
Va ：速度(mm/s) 有无导向：
P　：使用压力(Mpa) 缓冲：

磁性开关：

无 有

NG

NG

OK OK

NG

OK OK

检讨磁性开关

确定型式

确定允许力矩

∑an≦1

检讨终端缓冲机构

气缓冲 行程调整单元

使用条件

假定气缸尺寸

有无导向

确定集中负载

W≦Wmax 确定允许动能

E≦Emax
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5-3. 选定资料 

W(N):负载 

We（N): 冲击相当负载(制动器冲击时，锁紧时) 

V（m/s): 冲击速度 (制动器冲击时，锁紧时) 

Va(m/s):平均速度 

L(m):到负载重心的距离 

M(Nm):最大力矩 

E(J)：负载的动能 

g(m/s):重力加速度(9.8m/ｓ
２

) 

 

 

＜计算活塞速度＞ 

V=1.4 x Va 

 

<计算最大集中负载> 

Wｅ＝1.4 x Va x W x 10 

 

＜计算最大允许力矩＞ 

M= 
We x L 

=5 x Va x W x L 
3 

 

＜计算负载率＞ 

an= 
F 

Fmax 

 

F：计算负载 

Fmax:速度下最大允许负载 

(从表中读取的值) 

 

＜计算允许动能＞ 

Ek= 
W 

V
２

 
2g 

 

・允许力矩与最大集中负载 

型式 
允许力矩 N·m 最大集中负载 N 

M1 M2 M3 W１ W2 W3 W4 

ML2B25 10.0 1.2 3.0 200.0 58.0 65.0 100.0 

ML2B32 20.0 2.4 6.0 300.0 80.0 96.0 150.0 

ML2B40 40.0 4.8 12.0 500.0 106.0 140.0 250.0 

 

・允许动能 

 ML2B25 ML2B32 ML2B40 

允许动能 J 0.43 0.68 1.21 

 

 

力矩(N·m) 

L

1

 

F
１

 

L

2

 

F
2

 

L

3

 

F
3

 

M
１

＝F
１ 

x L
１

 

M
2

＝F
2

 x L
2

 

M
3

＝F
3

 x L
3

 

集中负载 (N) 

W
１

 

W
2

 

W
3

 

W
4
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最大允许力矩 
请在图表所示使用界限范围内选择力矩。但即使在图

表所示使用界限范围内，也有可能超过最大集中负载，

因此选择条件时请一并确认集中负载。 

 最大集中负载 
请在图表所示使用界限范围内选择集中负载。但即使在

图表所示使用界限范围内，也有可能超过最大允许力矩，

因此选择条件时请一并确认允许力矩。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

力
矩

 
 
N
·

m
 

力
矩

 
 
N
·

m
 

力
矩

 
 
N
·

m
 

集
中

负
载

 
 
N
 

活塞速度 m/s 活塞速度 m/s 

活塞速度 m/s 活塞速度 m/s 

活塞速度 m/s 
活塞速度 m/s 

活塞速度 m/s 

活塞速度 m/s 

集
中

负
载

 
 
N
 

 
集

中
负

载
 
 
N
 

集
中

负
载

 
 
N
 

允许动能  

水平、横安装 

垂直安装 
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5-4. 选定步骤例 

1.无导向时 

① 确认使用条件 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 负载的说明 静负载 动负载 

① W 的横向负载 W
３

 - 

② W 的力矩 M
２

 - 

③ 停止时 We 产生的力矩 - M
3

 V 

④ ″ - M
１ 

V 

② 计算静负载 <关于平常施加负载> 

① W
３

 max=60N(检讨 Va P．19) 

负载率 a1= 
W
３

 
= 

15 
=0.25 

W
３

max 60 

② M
2

 max=2N·m(检讨 Va P．19) 

M
２

=W x L
１

=15 x 0.05=0.725N·m 

负载率 a2= 
M
２

 
= 

0.75 
=0.375 

M
２

max 2 

③ 计算动负载 <关于停止时施加的负载> 

冲击相当负载 We=1.4 x 10 Va  W=1.4 x 10 x 0.25 x 15=52.2N 

③ M
３

max=3.5N·m(检讨 V=1.4 x Va) 

M
3

 ＝We x L
２ 

x  
1 

=52.5 x 0.05 x 
1 

=0.88N·m 
3 3 

负载率 a3= 
M
3

 
= 

0.88 
=0.25 

M
3

max 3.5 

④ M
１

max=12N·m(检讨 V=1.4 x Va) 

M
1

 ＝We x L
1 

x  
1 

=52.5 x 0.05 x 
1 

=0.88N·m 
3 3 

负载率 a4= 
M
1

 
= 

0.88 
=0.073 

M
1

max 12 

④ 检讨负载率 

 an 

① 0.25 

② 0.375 

③ 0.25 

④ 0.073 

∑an 0.948 

判定 ∑an≦1  OK 

以上内容在允许范围内，满足使用条件。 

 

 

 

 

气缸型式：ML2B32 负载　　：15N
速度　Va：0.25m/s 使用圧力：0.5MPa
L1      : 0.05m L2      : 0.05m

W 

L
1

 

W 

L

1

 

确定为 ML2B32 
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气缸型式；ML2B25 负载　 　：30N
速度　Va；350mm/s 安装姿势 ：壁安装

2.有导向时 

① 确认使用条件 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

② 计算允许动能 

E max=0.43(J) 

V=VaX1.4=350X1.4=490mm/s 

E
Ｖ

= 
W 

XV
２

 
30 

X0.49
２

=0.36(J) 
2g 2X9.8 

负载率 α5= 
EV 

= 
0.36 

=0.84 
Emax 0.43 

 

③ 检讨负载率 

α5=0.84≦1  OK 

以上内容在允许范围内，满足使用条件。 

 

 

 

 

确定为 ML2B32 

 

∴ 若在 P19页所示图表范围内，则满足使用条件。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

W ∴ 滑块的重量为 0。 

 实际使用时，请同时考虑滑块的重量。 
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第第第第6666章章章章    规格规格规格规格    

6-1 气缸规格(无杆式测程缸) 

缸径 φ25 φ32 φ40 

使用流体 空气 

作动形式 
气缸部 双作用型 

制动部 弹簧·气压并用型 

使用压力范围 
气缸部 0.1～0.8MPa 

制动部 0.3～0.5MPa 

保证耐压力 
气缸部 1.2MPa 

制动部 0.75MPa 

使用活塞速度 100～1500mm／s(定位时 100～500mm／s) 

环境温度及使用流体温度 5 ～ 50℃（但无冻结） 

缓冲 两侧气缓冲 

制动方式 弹簧和气压并用方式 

给油 无给油 

行程长度允许差 mm 0～+1.8 

螺纹公差 JIS B0209 

接管口径 
正面、侧面气口 Rc1/8 Rc1/4 

底面气口 φ5 φ6 φ8 

 

6-2. 传感器规格 

使用电缆 （标准带插头・・・多治见无线电机（株）制、R04-R8M） 

最大传送距离 20m(使用 6芯双绞屏蔽线时) 

位置检测方式 
磁性刻度杆 检测头 

（增量型） 

耐磁场 14.5mT 

电源 DC12V±10％（电源波动 1％以下） 

消耗电流 40mA 

分辨率 0.1mm/脉冲 

重复精度 ±0.2mm 注１）（20℃时) 

输出型式 集电极开路(DC35V、80mA） 

输出信号 A 相/B 相位相差输出 

最大响应速度 500mm/s 

耐电压 AC500V、1 分钟(壳体和 12V 地线之间) 

绝缘电阻 DC500V、50MΩ以上(壳体、12E 间) 

耐振动 
33.3Hz6.8G X、Y 方向各 2 小时，Z方向 4 小时 

根据 JIS D01061 

耐冲击 30G X，Y，Z 各 3 次 

延长电缆 

(可选项) 

5m、10m、15m、20m 

（插头・・・多治见无线电机（株）制、R03-P8F） 

注 1）含控制器（CEU2），计数器（CEU1 或 CEU5）的数字式误差。 

    并且，安装到设备上后，整体设备的精度可能根据安装状态及环境发生变化， 

    请根据客户情况校正设备。 
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缸径
25 25mm
32 32mm
40 40mm

控制形式
无记号 带制动器・刻度板

S 带刻度板(无制动器)
B 带制动器(无刻度板)

无记号 2个
S 1个

行程调整单元追记号

L L型单元
行程调整单元

缸径(mm) 标准行程(mm)
25
32
40

标准行程

1～2000（每1mm间隔可以制作)

输出形式选择
无记号 NPN集电极开路输出

P PNP集电极开路输出

输出形式选择
无记号 NPN集电极开路输出

P PNP集电极开路输出

第第第第7777章章章章    型式表示型式表示型式表示型式表示    

7-1 气缸(无杆式测程缸) 

           ML2  B   25     ―   500   L   －   Z73   

 

 

 

  

 

 

 

  

 

 

 

 

 

 

 

可选项 

 行程调整单元                   侧向支撑 

φ25 MY-A25L  φ25 MY-S25A MY-S25B 

φ32 MY-A32L  φ32 MY-S25A MY-S25B 

φ40 MY-A40L  φ40 MY-S32A MY-S32B 

 

7-2 控制器    

CEU2 

 

 

 

3 点预设计数器 

CEU1 

 

 

 

 

 

 

安装方式
B 基本型

磁性开关的种类 

(请参照产品资料) 

无记号 2 个 

1 个 

ｎ n 个 

磁性开关追记号

(磁性开关个数)

ｓ 

无记号 AC80～120V
D DC24V±5%

计数器驱动电源 
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电缆长
05 5m
10 10m
15 15m
20 20m

追记号
无记号 延长电缆

C 延长电缆+插头

行程调整单元
无记号 无调整单元

L 液压缓冲器+调整螺钉

无记号 仅单侧

W 两侧上述安装件

Z 单侧使用X417

安装件组合记号

无记号 2个
S 1个

行程调整单元追记号

 

7-3 延长电缆 

CE1-R  

 

 

 

 

 

  插头连接表 

接线记号 A B C· D E F G 

芯线颜色 白 黄 褐·蓝 红 黑 (屏蔽) 

 

 

7-4  ML2B 定制规格 

[安装件・・・① ②] 

安装件①・・・-X416 

安装件②・・・-X417 

 

行程微调整范围 

安装件 -X416 -X417 

垫块长 

L(mm) 

ML2B25 11.5 23 

ML2B32 12 24 

ML2B40 16 32 

行程 

微调整范围 

(mm) 

ML2B25 
单侧 -11.5～-23 -23～-34.5 

两侧 -23～-46 -46～-69 

ML2B32 
单侧 -12～-24 -24～-36 

两侧 -24～-48 -48～-72 

ML2B40 
单侧 -16～-32 -32～-48 

两侧 -32～-64 -64～-96 

 

订购方法 

1)订购将行程调整单元组装于气缸本体上的产品时 

ML2B25-  300   L   －   X416    Z 

 

 

  

 

 

 

 

 

注) 显示行程为安装行

程调整单元前的

行程。 

安装件记号 

X416 

X417 
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2)订购行程调整单元单体时 

单元型号末尾追加[X416][X417] 

(例)MY-A25L-X416 

 

3)仅订购安装件时 

单元型号末尾追加[N] 

(例)MY-A25L-X416N 
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第第第第8888章章章章    外形尺寸图外形尺寸图外形尺寸图外形尺寸图    

8-1 无杆式测程缸外形图(带制动器·刻度板) 
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8-2 带刻度板 
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8-3 带制动器 
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8-4 行程调整单元 
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8-5 行程调整单元后缀 X416 
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8-6 行程调整单元后缀 X417 
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第第第第9999章章章章    构造截面图构造截面图构造截面图构造截面图    
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第第第第 10101010 章章章章    缓冲能力缓冲能力缓冲能力缓冲能力    

10-1. 缓冲的选定 

 <气缓冲> 

  无杆式测程缸标准品中装配有气缓冲。 

  当带有较大运动势能的活塞在行程末端停止时，为防止冲击特设置气缓冲机构。因此，气缓冲并非使活 

塞在行程末端低速作动时使用。 

   

  气缓冲可吸收的负载及速度范围为图表所示气缓冲界限内。 

 

<带液压缓冲器的行程调整单元> 

 在使用超过气缓冲界限的负载、速度及需要在气缓冲行程以外进行缓冲时使用。 

 

L 单元 

即使负载和速度在气缓冲界限以内，但超出气缓冲行程以外以及负载和速度超过气缓冲界限但低于单元 

界限时使用。 

 

 

 <注记> 

  ①单元的吸收能力指液压缓冲器在全行程范围内使用的情况下。 

若通过行程调整缩短液压缓冲器的有效行程时，吸收能力也会极小。请按照下图所示，将调整螺钉 

固定在凸出液压缓冲器 0.5mm 的位置。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

   ②液压缓冲器在气缓冲行程范围内使用时，请将气缓冲针阀全部打开(全开后再旋转 1 圈)。 

 

 

 

气缓冲 单位：mm 

缸径(mm) 缓冲行程 

φ25 15 

φ32 19 

φ40 24 

    10-2 气缓冲·行程调整单元吸收能力 

调整螺钉 

液压缓冲器 
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带液压缓冲器的行程调整单元 

吸收能量计算式                                                          单位：N·m 

记号说明 

v：冲击物速度(m/s) m：冲击物重量(Kg) F:气缸推力 (N) 

g:重力加速度(9.8m/s
２

) s:液压缓冲器的行程 (m) 

注)冲击物速度为碰到液压缓冲器时的瞬时速度。 

10-3. 调整方法 

行程调整单元 

固定螺钉紧固力矩  单位：N.m 

缸径 (ｍｍ) 紧固力矩 

25 3 

32 5 

40 10 

  

行程调整单元锁紧底板 

固定螺钉紧固力矩  单位：N.m 

缸径（ｍｍ） 紧固力矩 

25 1.2 

32 3.3 

40 3.3 

冲击形态的种类 

水平冲击 
垂直冲击 

(下降) 

垂直冲击 

（上升） 

   

动能 E1  
1 

m·v
２

 
2 

推力能量 E２ F·s F・s+m・g・s F・s-m・g・s 

吸收能量 E E1+E2 

 

水平冲击：P=0.5MPa 时 

集中负载 N 

冲
击
速
度
 

冲
击
速
度
 

冲
击
速
度
 

集中负载 N 

水平冲击：P=0.5MPa 时 

集中负载 N 

LLLL单
元

单
元

单
元

单
元

 
气气气气
缓缓缓缓
冲冲冲冲

 

水平冲击：P=0.5MPa 时 

LLLL单
元

单
元

单
元

单
元

 

气气气气
缓缓缓缓
冲冲冲冲

 

LLLL单元单元单元单元

 气气气气缓缓缓缓冲冲冲冲
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＜单元本体的移动及固定＞ 

 通过拧松固定单元的 4 个螺钉可移动单元本体。 

在任意固定位置上，使用均等力矩拧紧 4 个固定螺钉可固定单元本体。 

但若冲击时动能过大，可能造成错位。推荐使用有调整用安装件的-X416、-X417。除此以外的长 

度请与我公司联系。(请参考行程调整单元固定用螺钉的紧固力矩) 

 

 

＜调整螺钉的行程调整＞ 

 旋松调整螺钉用的锁紧螺母，用六角扳手从锁紧底板侧调整行程后，再固定锁紧螺母。 

 

<液压缓冲器的行程调整> 

 旋松 2 个锁紧底板固定螺钉，旋转液压缓冲器，调整行程后，使用均等力矩拧紧底板固定螺钉和液压缓

冲器。此时请注意不要过度拧紧固定螺钉。 

(请参照行程调整单元锁紧底板固定螺钉安装力矩) 

 

(注记) 

虽然固定锁紧底板用固定螺钉时可能造成弯曲，但不会对液压缓冲器以及防止松动功能造成影响。 

 

 

 

 

 

 

第第第第 11111111 章章章章    关于停止动作关于停止动作关于停止动作关于停止动作 

单元固定螺钉 

锁紧底板固定螺钉 

 

调整螺钉用 

锁紧底板 

 
液压缓冲器 

锁紧螺母 
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 11-1 移动量(ML2+顺序控制器) 

 

 

 

 

 

 

 

 

下图为活塞速度与移动量的关系，请参考。 

 (移动量受到活塞速度、负载、配管条件及控制方法等因素影响会发生变动，请在设备试运行时务必调整信

号停止位置。) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

11-2 停止时的偏移 

  气缸中间停止时停止位置会发生偏移。停止位置的偏移根据活塞速度、负载、配管条件、控制方法 

等因素影响会发生变动。请根据下表所示参考值进行预估。 

 

ML2+顺序控制器时 

即将停止时的活塞速度 

mm/s 
100 300 500 800 1000 

停止精度(参考值)mm ±0.5 ±1.0 ±2.0 ±3.0 ±4.0 

条件 

驱动压力 0.5MPa 

制动开放压力 0.3MPa 

负载率 25% 

制动开放用电磁阀的偏移不包含气缸的直接控制系统的偏移量。 

 

ML2+CEU2 时 

即将停止时的活塞速度 

mm/s 
500mm/s 

停止精度 mm ±0.5 

 

第第第第 12121212 章章章章    手动操作步骤手动操作步骤手动操作步骤手动操作步骤    

start 停止信号 停止位置 

空走距离 制动距离 

停止距离 

（走行） （移动量） 

如左图所示，气缸中间停止时，会发生从检测到

停止信号到电磁阀切换，制动器生效间的[空走

距离]，和制动开始生效到滑块停止间的[制动距

离]。 

 

 

 

0.5 1.0

即将停止时的活塞速度m/s

无负载

负载率50%100

50

移
动
量

m
m

驱动压力 0.5Mpa 

制动开放压力 0.3MPa 

安装姿势 水平 
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        [制动开放] 

  ①向位于滑块侧面的制动开放口供给 0.3～0.5MPa 的压力。 

  ②用指定的内六角螺钉拧紧滑块侧面的手动操作气口。 

  ③请通过制动开放口排气。 

 

  [制动作动] 

  ①向位于滑块侧面的制动开放口供给 0.3～0.5MPa 的压力。 

  ②旋松手动操作气口上的内六角螺钉。 

  ③请通过制动开放口排气。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

手动开放用螺钉 

ML2B25 M5 x 0.8   L=8 

ML2B32 M6 x 1     L=10 

ML2B40 M8 x 1.25  L=12 

 

 

 

 

第第第第 13131313 章章章章    安装安装安装安装····配线配线配线配线    

制动开放口 

制动作动口 
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 13-1 气缸安装 

  ①气缸安装面的平面度请保证在 0.1 以下。 

   无法保证平面度时，请通过垫片等进行调整。 

   安装时注意滑块(移动台)在最低作动压力 0.1[MPa]下可全行程平稳作动。 

  ②请通过两端端盖部安装本体。请勿安装在滑块(移动子)上。(参照图 1) 

   否则会使轴承承受过大负载，导致作动不良。 

   并且请勿固定单侧进行安装(参照图 2)。否则会使缸筒弯曲，导致作动不良。 

    

 

 

 

 

 

 

  可采用下述 2 种方法安装端盖。 

  请配合安装面、安装场所使用。 

  (并且，侧向安装件仅供支撑使用。) 

 

 

 

 

 

 

 

 

  ③虽然在允许范围内可直接将负载作用于无杆式测程缸上，但与外部有支持机构(LM 导向)的负载连接时， 

必须进行充分的中心定位。行程越长，轴心的变化量越大，请设置能够吸收偏移的浮动装置。    

  ④在切削末、粉尘(纸粉、纸屑等)及切削油(轻油、水等)环境中使用时，请设置防护罩。  

  ⑤请注意气缸缸筒外面不要有伤痕及划痕。否则会导致轴承、刮尘圈损伤、作动不良。 

   由于支持滑块的轴承为树脂制作，安装时请注意不要施加过强的冲击和过大力矩。 

  ⑥若制动板、刻度板受到负载或外力会发生变形，造成作动不良。 

   请勿使制动板、刻度板受到负载或外力。 

    制动板、刻度板出厂时已做过调整，通常的使用状态下无需重新调整。并且请注意不要修改调整部的 

设定。 

  ⑦请定期给轴承滑动部及防尘带涂抹润滑脂，提高使用寿命。(润滑脂（锂润滑脂浓稠度 1 号或 2 号） 

 

 

 

 

・无杆式测程缸的位置检测传感器采用磁性方式,因此若传感器周围有强大磁场，会造成误作动。 

图 1 安装到滑块上(X) 图 2 单侧安装(X) 

图 3 上面螺钉固定（X) 图 3 下面固定 

滑块 

滑块 

端盖 

端盖 
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 外部磁场请在 14.5mT以下。 

 14.5mT的磁场这就相当于以使用约 15000 安培的焊接电流的焊接部为中心，半径约 18cm 的磁场。 

 在超出此磁性的磁场中使用时，请用磁性材料遮掩传感器，采取屏蔽措施后再使用。 

  

 

 

 

 

 

 

 

 

・若水、油等接触到传感器单元，会造成产品故障。请勿接触水、油等。 

  

・无杆式测程缸与电机、焊接机等发出干扰信号的设备接近使用时，可能由于干扰信号造成错误记数，因此

请尽力抑制干扰信号发生，与动力线分开配线。无杆式测程缸的最大传送距离为 20m。请注意配线长度不

要超过 20m。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

13-2. 关于电气配线 

使用范围 

 
焊接机 
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 <输出方式> 

  无杆式测程缸的输出信号如下图 A 相/B 相的相位差输出(集电极开路输出)所示。 

  无杆式测程缸的移动距离与输出信号的关系为：无杆式测程缸每移动 0.1mm，输出端子 A、B共输出一 

个脉冲信号。 

  并且，无杆式测程缸用传感器最大响应速度为 1500mm/sec。(15Kcps)。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

<输入输出力> 

无杆式测程缸的输入输出由传感器上的插头进行。 

 

信号表 

接线记号 信号名 

A A 相 

B B 相 

C ・D COM(OV) 

E 12V(电源) 

F 0V(电源) 

G GND（遮蔽) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 13-3 延长电缆的连接 

A相 

(白) 

B相 

(黄) 

COM(蓝、褐) 

(0V) 

无杆式测程缸的输出回路 

气缸移动方向相反

0.0 0.1 0.2 0.3 0.4 0.5 0.6 0.7

气缸变位 mm

A相输出脉冲

B相输出脉冲

计数值

0 1 2 13 4 3 2
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  请使用本公司专用的延长电缆。电缆最短 5m，最长 20m，每隔 5m 均可订购。 

   

 

 ＊电缆连接例 

 

 

 

 

 

 

  ＊配线注意事项 

    ①电缆配线时，请夹紧插头及传感器连接部使其不受到过大的张力。 

    ②电缆配线时，请远离动力线和发生干扰信号的电缆。 

    ③电缆弯曲成 U字形使用时，请保证弯曲半径为 25mm 以上。 

 

滑动弯曲性能：在下图所示条件下到断线的弯曲回数为 400万回以上。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

延长电缆 

 （CE1-R※※） 

R25 

往复 1 次 

弯曲速度  100 回/分 

200mm 


