
New Products 新產品

POWERFUL ARM PAW SERIES

強力機械手臂
PAW系列

搬運、支撐、舉起

3CC-1418T

追加棧板裝載規格！！



●本體重心偏離操作部分(搬運物
體)，導致操作困難。(開
始和停止移動時很費力)

使用皮帶式輔助裝置時

製造業從業人員
面臨的工作現狀

●40歲以上的勞動者佔64%。
●在職業災害中，腰痛佔半數以
上。

※根據日本總務省「平成29年勞動力調查年度報告」
※根據日本厚生勞動省「平成29年職業災害發生狀況等調查」

●難以收納於窄小處，需要廣
大的空間。

●使用機械手臂時會觸碰到頂
板或壁面。

使用機械手臂式輔助裝置時

可從下方進行輔助的

新型空壓平衡器

H u m a n A s s i s t
考量工作人員的

安全與製造業的未來，

輔助裝置的型態就該如此。

我們希望讓女性或年長者也可安心工作。

所以要讓強力機械手臂更安全、更容易使用。
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＜ 獲得2019年度GOOD DESIGN AWARD ＞



H u m a n A s s i s t

 追求範圍更廣大的可動區域
在多軸規格中，藉由使用延長機械手臂（延長軸）來達到
更廣大的可動範圍。

 可配合使用方式，可動範圍廣泛
無論單軸規格或是多軸規格，都可依照客戶使用的用途

和場所自由組合。

輔助裝置可以改變工作方式。

2.3m

2.6m
※使用φ80、
　　　φ100、
　　　φ125
　　　的組合時

※使用φ100、φ125、標量軸的組合時

最大可搬運
50kg

※0.5MPa時

最大可搬運
30kg

※0.5MPa時

單軸

多軸

標量軸機械手臂

延長機械手臂

達到更遠

的距離

延長
機械手臂（延長軸）已安裝

延長
機械手臂（延長軸）未安裝

 配合工件的各式種類機械手臂
依照工件的負載，

有3種類型的機械手臂可供選擇。

Wide

Variation

50kg
80kg

30kg

※供應0.5MPa時。

φ100 φ125φ80

※詳細情形請參閱第2頁的可搬運重量圖表。



H u m a n A s s i s t

Compact

Safety

 失去動力（空氣、電力）時的位置保持
除了使用氣導式阻斷閥的防掉落功能（標準配備）外，還可
安裝常閉型旋轉鎖（選購品）。可在緊急停止時保持位置。

 防止夾傷
手指無法插入關節部的間

隙。

另外，關節留有空間，即使

合起也不會夾傷手指。

 小型
多軸規格也可以折疊收納，比起機械手臂式和皮帶式，外

型小巧，收納能力更佳。

 客戶可簡單組合機械手臂
結構簡約，客戶可靈活變更機械手臂組合。

 透過空壓控制提供簡約輔助機構
採用空壓氣缸作為本體的一部份。

結構簡約，使用簡單。

※ 僅強力機械手臂本體符合歐洲安全規格CE標誌。

旋轉鎖（常閉型）

Simple

Flexible

900mm

650
mm



H u m a n A s s i s t
實現省空間

堆疊、卸貨作業之

棧板裝載規格



H u m a n A s s i s t Specialized Wide

 堆疊、卸貨作業專用
保留舊型強力機械手臂的省空間、小型與輕柔接觸，並搭

載垂直軸，更方便用於棧板裝載工程。

 寬廣的可動區域
藉由φ125單軸+垂直軸的複合功能，可做到更寬廣的可
動範圍。

Compact

 省空間收納
可折疊收納。

收納狀態

Variation

 可簡單組合
上下行程較少時，可將垂直軸與標量軸機械手臂組合使

用。

垂直軸

φ125單軸



H u m a n A s s i s t
對應輔助系統
不僅是輔助機械單品，就連附件、控制器或可動式台車都可依您的要求列入考量。請洽詢本公司。

真空吸引

夾持台車、地錨

材料袋 板狀工件或玻璃等

掛鉤

懸吊

卷材 圓筒型物、收納箱、盛物淺箱

內徑夾持 外側夾持

金屬棧板 地錨固定式

附外伸腳架台車 無外伸腳架台車



H u m a n A s s i s t
控制器內部的範例。

可配合客戶進行探討。

真空吸引

夾持台車、地錨

材料袋 板狀工件或玻璃等

掛鉤

懸吊

卷材 圓筒型物、收納箱、盛物淺箱

內徑夾持 外側夾持

金屬棧板 地錨固定式

附外伸腳架台車 無外伸腳架台車

配合檢測的重量
自動平衡

 控制器設計、製造
提供最適合各種輔助機械的空氣迴路方案。

能夠以最適當的控制方式，更加簡單地搬運客戶的運送物

品。

操作壓力固定控制方式

適合用來輔助治具、工具的重量。

將一定的重量維持在平衡狀態的控制。

操作壓力自動調壓控制方式

適合搬運重量不同的多種工件。

以前端部分檢測搬運物體的重量，配合重量變化自動調整

操作壓力的控制。

 強力機械手臂的網頁介紹
備有強力機械手臂的介紹網頁。
※根據智能手機的使用環境，可能無法正確顯示。

 展示
目前正在實施展示活動，讓您親身體驗強力機械手臂的實機操作。

還提供全國的到場展示。請向本公司營業處洽詢。

 適用於可安心使用在食品製造工程中的FP系列※

食品用
NSF H1
潤滑油

此標誌展現出本公司以CKD的安全元件，支援食品製
造工程的理念。

※詳細情形請向營業處洽詢。



強力機械手臂

PAW Series
●管內徑：φ80・φ100・φ125

規格
項目 PAW

氣缸內徑 mm φ80 φ100 φ125
使用流體 壓縮空氣

最高使用壓力 MPa 0.７
最低使用壓力 MPa 0.25(選擇選購品L(附旋轉鎖定)時：0.35)
耐壓力 MPa 1.05
環境溫度 ℃ 5∼60
緩衝 橡膠緩衝

給油 不可

可搬運重量(0.5MPa加壓時) kg 30 50 80
耗氣量 ℓ/min(ANR) 8 14 25
註：表示耗氣量為來回1次/min、使用壓力0.7MPa時的數值。

重量

型號 重量(kg)
選購品累計重量(kg)

L(旋轉鎖定機構) R(前端旋轉機構) LR
PAW-M-8 27 0.5 4 5
PAW-M-X 38 0.5 5.5 6.5
PAW-M-Z 71 0.5 7.5 8.5

PAW-M-8S 46 1.0 4 5.5
PAW-M-XS 77 1.0 5.5 7
PAW-M-ZS 123 1.0 7.5 9
PAW-M-8X 58 1.0 4 5.5
PAW-M-XZ 102 1.0 5.5 7

PAW-M-8XS 96 1.5 4 6
PAW-M-XZS 154 1.5 5.5 7.5
PAW-M-8XZ 121 1.5 4 6

可動範圍

・使用單軸時

型號
可動範圍

上下(ｍｍ)
PAW-S-8(φ80) 520

PAW-S-X(φ100) 580
PAW-S-Z(φ125) 650

・使用多軸時
型號

可動範圍

上下(ｍｍ) 水平(mm)
PAW-M-8S 520 1200
PAW-M-XS 580 1400
PAW-M-ZS 650 1600
PAW-M-8X 1100 1300
PAW-M-XZ 1230 1500

PAW-M-8XS 1100 2000
PAW-M-XZS 1230 2300
PAW-M-8XZ 1750 2100

註： 水平可動範圍是位於上下可動範圍下降端時的最大值。 
有關可動範圍的詳細資訊，請參閱外形尺寸圖。

1



PAW Series
型號標示方法

型號標示方法

各種壓力下的可搬運重量

註1：記載安裝前端旋轉機構選購品時的可搬運重量。
註2：依操作頻率或操作速度的不同，可能須提高往控制器的供應壓力。
註3：不含附件重量。
註4：雖然可搬運重量會因機械手臂的上升角度關係而有所改變，本圖表所顯示的數值為下限值。

節數A

M

組合內容B

選購品C

R8X

C 選購品：彎曲方向

無記號 C
2軸構成時 3軸構成時 2軸構成時 3軸構成時

※單軸(PAW-S)無法選擇C。

C 選購品：配管取出方向

無記號 U

※U之安裝面中央部需要配管用孔。

A  節數
單
軸

多
軸

記號 內容 Ｓ Ｍ

B  組合內容
8 φ80單軸 ●

Ｘ φ100單軸 ●

Z φ125單軸 ●

8S φ80+標量軸機械手臂 ●

XS φ100+標量軸機械手臂 ●

ZS φ125+標量軸機械手臂 ●

8X φ80+φ100 ●

XZ φ100+φ125 ●

8XS φ80+φ100+標量軸機械手臂 ●

XZS φ100+φ125+標量軸機械手臂 ●

8XZ φ80+φ100+φ125 ●

C  選購品
L 旋轉鎖定機構　※ ● ●

R 前端旋轉機構 ● ●

C 彎曲方向(請參閱左圖) ●

U 配管取出方向
(請參閱左圖) ● ●

※此機構作用為保持旋轉方向的力量。
　並非停止動態旋轉力的機構。

PAW

80

100 控制器

P1 P2

120

60

40

20

0
0.2 0.3 0.4 0.5 0.6 0.7

壓力(MPa)

PAW-S-Z
PAW-M-ZS

PAW-S-X
PAW-M-XS

PAW-S-8
PAW-M-8S

PAW-M-XZ
PAW-M-XZS

PAW-M-8X
PAW-M-8XS
PAW-M-8XZ

可
搬
運
重
量(

kg)

： P1使用控制器(PAW-B※)時之必要壓力
： P2強力機械手臂供應壓力
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PAW Series

外形尺寸圖(單軸)

● PAW-S-8-R(φ80單軸 )

● PAW-S-X-R(φ100單軸 )
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160
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φ260
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4-φ12

4-φ12

φ36+0.1
0 深度6

φ46+0.1
0 深度6

φ36 0
-0.1

φ46 0
-0.1

P.C.D. 52

P.C.D. 62

4-M8 深度16

4-M8 深度16

8-M8 深度16

8-M8 深度18

45°

45°

45°

45°

※有關前端旋轉機構(R)選購品外形尺寸圖，請參閱第13頁。

無前端旋轉機構R時的上面

無前端旋轉機構R
時的上面

表示附前端旋轉機構R時的尺寸。
平面圖是表示位於下降端時的可動圖。
由於構造的關係，可動範圍會隨著上升高度而改變。

表示附前端旋轉機構R時的尺寸。
平面圖是表示位於下降端時的可動圖。
由於構造的關係，可動範圍會隨著上升高度而改變。
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PAW Series
外形尺寸圖 (單軸 )

外形尺寸圖(單軸)

● PAW-S-Z-R(φ125單軸)
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※有關前端旋轉機構(R)選購品外形尺寸圖，請參閱第13頁。

無前端旋轉機構R時的上面

表示附前端旋轉機構R時的尺寸。
平面圖是表示位於下降端時的可動圖。
由於構造的關係，可動範圍會隨著上升高度而改變。

60
100

5
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PAW Series

外形尺寸圖(多軸)

● PAW-Ｍ -8S-R(上節φ80＋下節標量軸機械手臂 )

※有關前端旋轉機構(R)選購品外形尺寸圖，請參閱第13頁。
※選購品為彎曲方向(C)時，可動範圍為左右相反。
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8-M8 深度16

45° 45°

表示附前端旋轉機構R時的尺寸。
平面圖是表示位於P點下降端時的可動圖。
由於構造的關係，可動範圍會隨著P點的上升高度而改變。

無前端旋轉機構R時的上面

放大圖
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外形尺寸圖(多軸)

● PAW-Ｍ -XS-R(上節φ100＋下節標量軸機械手臂 )

PAW Series
外形尺寸圖 (多軸 )

※有關前端旋轉機構(R)選購品外形尺寸圖，請參閱第13頁。
※選購品為彎曲方向(C)時，可動範圍為左右相反。
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表示附前端旋轉機構R時的尺寸。
平面圖是表示位於P點下降端時的可動圖。
由於構造的關係，可動範圍會隨著P點的上升高度而改變。

無前端旋轉機構R時的上面

放大圖
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PAW Series

外形尺寸圖(多軸)

● PAW-Ｍ -ZS-R(上節φ125＋下節標量軸機械手臂 )
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表示附前端旋轉機構R時的尺寸。
平面圖是表示位於P點下降端時的可動圖。
由於構造的關係，可動範圍會隨著P點的上升高度而改變。

無前端旋轉機構R時的上面

放大圖

※有關前端旋轉機構(R)選購品外形尺寸圖，請參閱第13頁。
※選購品為彎曲方向(C)時，可動範圍為左右相反。
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外形尺寸圖(多軸)

● PAW-Ｍ -8X-R(上節φ80＋下節φ100)

PAW Series
外形尺寸圖 (多軸 )
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表示附前端旋轉機構R時的尺寸。
平面圖是表示位於P點下降端時的可動圖。
由於構造的關係，可動範圍會隨著P點的上升高度而改變。

無前端旋轉機構R時的上面

放大圖

※有關前端旋轉機構(R)選購品外形尺寸圖，請參閱第13頁。
※選購品為彎曲方向(C)時，可動範圍為左右相反。
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PAW Series

外形尺寸圖(多軸)

● PAW-Ｍ -XZ-R(上節φ100＋下節φ125)

表示附前端旋轉機構R時的尺寸。
平面圖是表示位於P點下降端時的可動圖。
由於構造的關係，可動範圍會隨著P點的上升高度而改變。
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45° 45°

無前端旋轉機構R時的上面

放大圖

※有關前端旋轉機構(R)選購品外形尺寸圖，請參閱第13頁。
※選購品為彎曲方向(C)時，可動範圍為左右相反。
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PAW Series
外形尺寸圖 (多軸 )

外形尺寸圖(多軸)

● PAW-Ｍ -8XS-R(上節φ80＋中節φ100＋下節標量軸機械手臂 )

1
3

0
1

3
0

6
0

6

1
2

1
2

700 700 600

2000

5
8

8
2

8
0

9

2
2

上
下
可
動
範
圍

 1
1

0
0

水平可動範圍 782

P點

R2000

R
6

0
0

R1300

R
6

0
0

300
150

700 350

609

80

30

30 8
0

φ
334

6-φ14

φ36+0.1
0 深度6

φ36 0
-0.1
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4-M8 深度16

8-M8 深度16

45° 45°

表示附前端旋轉機構R時的尺寸。
平面圖是表示位於P點下降端時的可動圖。
由於構造的關係，可動範圍會隨著P點的上升高度而改變。

無前端旋轉機構R時的上面

放大圖

※有關前端旋轉機構(R)選購品外形尺寸圖，請參閱第13頁。
※選購品為彎曲方向(C)時，可動範圍為左右相反。
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PAW Series

外形尺寸圖(多軸)

● PAW-Ｍ -XZS-R(上節φ100＋中節φ125＋下節標量軸機械手臂 )
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45° 45°

表示附前端旋轉機構R時的尺寸。
平面圖是表示位於P點下降端時的可動圖。
由於構造的關係，可動範圍會隨著P點的上升高度而改變。

無前端旋轉機構R時的上面

放大圖

※有關前端旋轉機構(R)選購品外形尺寸圖，請參閱第13頁。
※選購品為彎曲方向(C)時，可動範圍為左右相反。
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PAW Series
外形尺寸圖 (多軸 )

外形尺寸圖(多軸)

● PAW-Ｍ -8XZ-R(上節φ80＋中節φ100＋下節φ125)
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45° 45°

表示附前端旋轉機構R時的尺寸。
平面圖是表示位於P點下降端時的可動圖。
由於構造的關係，可動範圍會隨著P點的上升高度而改變。

無前端旋轉機構R時的上面

放大圖

P點

※有關前端旋轉機構(R)選購品外形尺寸圖，請參閱第13頁。
※選購品為彎曲方向(C)時，可動範圍為左右相反。
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PAW Series

選購品外形尺寸圖

● 前端旋轉機構 (Ｒ )

・ PAW-S-Z-R
PAW-M-ZS-R時

・ PAW-S-8-R
PAW-M-8S-R
PAW-M-8X-R
PAW-M-8XS-R
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・ PAW-S-X-R
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PAW-M-XZS-R時
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關於模組單品型號

PAW Series
關於模組單品型號

強力機械手臂模組

PAW-AU-(　)
8 φ80
X φ100
Z φ125

標量軸機械手臂模組

PAW-SU-(　)
8S AU-8用 (AU-8下部)
XS AU-X用 (AU-X下部)
ZS AU-Z用 (AU-Z下部)

旋轉鎖定模組

PAW-LU
⋯各旋轉模組共用(每1個旋轉模組皆需要1個鎖定模組)

・組裝方法、配管方法請參閱操作說明書。須另行準備空壓軟管。
・各模組皆附有緊固用螺栓、華司。

例：構成PAW-M-XZS-R時

旋轉模組

PAW-RU-(　)
T AU-8前端部分
8 AU-8基部/AU-X前端部分
X AU-X基部/AU-Z前端部分
Z AU-Z基部

ZS SU-Z基部

底座板

PAW-BP-(　)
8 AU-8基部(安裝於RU-8)
X AU-X基部(安裝於RU-X)
Z AU-Z基部(安裝於RU-Z)

ZS SU-Z基部(安裝於RU-ZS)

PAW-AU-X

PAW-RU-ZS

PAW-SU-ZS

PAW-RU-X

PAW-BP-ZS

PAW-RU-8

PAW-AU-Z

PAW-RU-Z
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PAW Series

關於地錨施工

產品型號 化學錨栓種類 錨筋尺寸 支數

①
PAW-S-8,PAW-S-X

PAW-M-8X,PAW-M-8S
R-10N
或 R-10LN

W3/8''
或 M10 4

②
PAW-S-Z,PAW-M-XZ

PAW-M-8XZ,PAW-M-XS
PAW-M-8XS

R-12N
或 R-12LN

W1/2''
或 M12 6

③
PAW-M-ZS

PAW-M-XZS
R-16N
或 R-16LN

W5/8''
或 M16 8

・ 安裝在台架或台車等時，請使用強度區分為10.8或12.9的螺栓，並確保鎖入深度在1.5D以上。
・ 安裝產品時，請正確地進行安裝面的水平調整。如果沒有調整到水平，可能會因為機械手臂前端部分傾斜或機械手臂晃動等而
無法保持其位置。

・設置時請由專門的業者進行施工。

・ 如果安裝在現有的混凝土地板(地板內有鋼筋(φ6以上))上時，請使用化學錨栓(NIHON DECOLUXE公司製)。
・ 化學錨栓的種類、錨筋尺寸、支數與鋪設尺寸請參閱下表與下圖。施工方法(穿孔方法)請以化學錨栓的操作說明書為準。

鋪設尺寸

旋轉可動範圍
旋轉可動範圍

旋轉可動範圍

160

150
120

300
290

①

② ③

1
6

0

1
2

0

2
9

0

1
3

0
1

3
0
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PAW Series
關於延長機械手臂

關於延長機械手臂

如須懸吊搬運工件或確保更廣泛的可動範圍時，可在機械手臂上部安裝延長機械手臂。

設計附件時，請參閱第17頁使力矩在容許力矩以下。

例：將延長機械手臂安裝於PAW-M-XZ(上節φ100+下節φ125)時的可動範圍

詳細情形請洽詢本公司。
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P.C.D. 52
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φ36

表示附前端旋轉機構R時的尺寸。
平面圖是表示位於P點下降端時的可動圖。
由於構造的關係，可動範圍會隨著P點的上升高
度而改變。

無前端旋轉機構時的下面或上面
(可選擇)

前端旋轉機構亦可 
安裝於上側

下面放大圖
(將前端旋轉機構安裝於上側時 

為上面放大圖)

P點
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PAW Series

關於力矩負載

安裝延長機械手臂時

M1＝(m1＋W)×L＋m2×L/2

　ｍ1：附件、操作箱重量
　ｍ2：延長機械手臂重量
　W：工件重量
　Ｌ：從強力機械手臂安裝部

到附件、工件重心的距離

安裝延長機械手臂時

　①施加於上節的力矩

M1＝(m1＋W)×L＋m2×L/2
　②施加於下節的力矩

M2＝ (m1＋W)×(L＋X)＋m2×(L/2＋X) 
＋m3×X/2＋m4×X

　ｍ1：附件、操作箱重量
　ｍ2：延長機械手臂重量
　ｍ3：強力機械手臂重量

PAW-AU-8：14kg　　　PAW-AU-X：23kg
PAW-AU-Z：42kg

　m4：旋轉模組重量
PAW-RU-T：4kg　　　PAW-RU-8：5kg
PAW-RU-X：8kg

　W：工件重量
　L：從強力機械手臂安裝部

到附件、工件重心的距離

　X：強力機械手臂長度　
PAW-AU-8：600mm　　　PAW-AU-X：700mm

附件偏移時

　①施加於上節的力矩

M1＝ｍ1×L1＋W×L
　②施加於下節的力矩

M2＝ W×(L＋X)＋m1×(L1＋X)＋m3×X/2
＋m4×X

　ｍ1：附件、操作箱重量
　ｍ3：強力機械手臂重量

PAW-AU-8：14kg　　　PAW-AU-X：23kg
PAW-AU-Z：42kg

　m4：旋轉模組重量
PAW-RU-T：4kg　　　PAW-RU-8：5kg
PAW-RU-X：8kg

　W：工件重量
　L1：從強力機械手臂安裝部
　　　 到附件、操作箱重心的距離
　L：從強力機械手臂安裝部

到工件重心的距離
　X：強力機械手臂長度

PAW-AU-8：600mm　　　PAW-AU-X：700mm

附件偏移時

M1＝ｍ1×L1＋W×L

　ｍ1：附件、操作箱重量
　W：工件重量
　L1：從強力機械手臂安裝部

到附件、操作箱重心的距離

　Ｌ：從強力機械手臂安裝部

到工件重心的距離

【上下可動機械手臂為單軸時】

【上下可動機械手臂為2軸時】

型號 M1(N・ｍ)
PAW-S-8 350
PAW-S-X 550
PAW-S-Z 900
PAW-M-8S 350
PAW-M-XS 550
PAW-M-ZS 900
※ 設計工件、附件、延長機械手臂時，
請將力矩負載控制在表中數值以下
※ 請僅算出可動機械手臂部分

型號
上節

M1(N・m)
下節

M2(N・m)
PAW-M-8X 350 550
PAW-M-XZ 550 900
PAW-M-8XS 350 550
PAW-M-XZS 550 900
※ 設計工件、附件、延長機械手臂時，請將力矩負載控制在表中數值以下
※ 請僅算出可動機械手臂部分

L
延長機械手臂

附件、
操作箱

L L

L

L/2
M1 M1

L/2 L1

下節 下節

上節 上節

L1

m2

m1m2

m3
m4 m4

m3

m1

m1+W

X X

X/2 X/2

W

W

M2 M2

M1 M1

m1+W
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PAW Series
技術資料

關於力矩負載

附件偏移時

　①施加於上節的力矩

M1＝ｍ1×L1＋W×L
　②施加於中節的力矩

M2＝ W×(L＋X)＋m1×(L1＋X)＋m3×X/2＋m4×X
　③施加於下節的力矩

M3＝ W×(L＋X＋Y)＋m1×(L1＋X＋Y)＋m3×(X/2＋Y)＋m4×(X＋Y)＋m5×Y/2＋m6×Y

　m1：附件、操作箱重量
　m3：強力機械手臂　PAW-AU-8：14kg
　m4：旋轉模組重量　PAW-RU-T：4kg
　m5：強力機械手臂　PAW-AU-X：23kg
　m6：旋轉模組重量　PAW-RU-8：5kg
　W：工件重量
　L1：從強力機械手臂安裝部到附件、操作箱重心的距離
　Ｌ：從強力機械手臂安裝部到工件重心的距離

　Ｘ：強力機械手臂長度　PAW-AU-8：600mm
　Ｙ：強力機械手臂長度　PAW-AU-X：700mm

【上下可動機械手臂為3軸時】

型號
上節

M1(N・m)
中節

M2(N・m)
下節

M3(N・m)
PAW-M-8XZ 350 550 900
※ 設計工件、附件、延長機械手臂時，請將力矩負載控制在表中數值以下
※ 請僅算出可動機械手臂部分

L

Y/2

L1XY

X/2

下節

上節

上節
m1

m3
m4

m6
m5

M1

M2

M3

W
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棧板裝載規格

PAW-A※ Series

型號標示方法

選購品B

B 選購品：彎曲方向

僅能選擇PAW-AS-45, PAW-AZ-110

無記號 C
※PAW-AS-45-S, PAW-AZ-110-S的彎曲方向

無記號(不可選擇C)

記號 內容

A  上下操作範圍／／最大旋轉半徑 ※1
上下操作範圍 最大旋轉半徑

AS-45 450mm 2,000mm
AS-45-S 450mm 1,600mm
AZ-110 1,100mm 2,100mm

AZ-110-S 1,100mm 1,700mm

B  選購品
L 旋轉鎖定機構　※2
C 彎曲方向(請參閱下圖)

※1　 超過上下操作範圍/最大旋轉半徑時，請洽詢本公司。
※2　此機構作用為保持旋轉方向的力量。

並非停止動態旋轉的機構。

上下操作範圍/最大旋轉半徑A

規格
項目 PAW-AS-45 PAW-AS-45-S PAW-AZ-110 PAW-AZ-110-S
使用流體 壓縮空氣

最高使用壓力 MPa 0.7
最低使用壓力 MPa 0.25(選擇選購品L(附旋轉鎖定)時：0.35)
耐壓力 MPa 1.05
環境溫度 ℃ 5∼60
給油 不可

可搬運重量(0.5MPa加壓時) kg 53 53 43 47
使用控制器(PAW-B※)時之必要壓力 47 47 32 36
耗氣量(註1) ℓ/min(ANR) 11 35
產品重量(註2) kg 164 161 183 180
搬運部上下可動範圍 mm 450 1100
搬運部最大可動半徑 mm 2000 1600 2100 1700
註1： 註：表示耗氣量為來回1次/min、使用壓力0.7MPa時的數值。
註2： 選擇選購品L(附旋轉鎖定)時將各追加2kg。
注3： 關於偏移使用時的可搬運重量，請參閱第26頁。

PAW LCAS-45
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棧板裝載規格 PAW-A Series
各種壓力下的可搬運重量

各種壓力下的可搬運重量

註1：依操作頻率或操作速度的不同，可能須提高往控制器的供應壓力。
註2：可搬運重量為「工件、附件、操作箱」重量的合計。

往控制器的供應壓力須為0.60MPa。 由可搬運重量46kg中減去操作箱重量9kg與掛鉤附件重量2kg， 
可搬運的工件重量最大為35kg。

〈選擇範例 1〉
機種：PAW-AS-45-S　　控制器：PAW-BH1
工件重量：40kg、操作箱重量：9kg、
瓦楞紙箱吸附附件重量：11kg　　合計 60kg時

〈選擇範例 2〉
機種：PAW-AZ-110　　控制器：PAW-BS2
操作箱重量：9kg、掛鉤附件重量：2kg
往控制器的供應壓力為0.56MPa時
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搬
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搬
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搬
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PAW-AZ-110-S

PAW-AZ-110

PAW-AS-45
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PAW-AZ-110-S

PAW-AS-45
PAW-AS-45-S

60kg

46kg

0.60MPa 0.56MPa

控制器

P1 P2

： P1使用控制器(PAW-B※)時之必要壓力
： P2強力機械手臂供應壓力
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棧板裝載規格 PAW-A Series

外形尺寸圖

● PAW-AS-45(上下操作範圍： 450mm/最大旋轉半徑： 2000mm)
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操作範圍平面圖

旋轉部A的旋轉角度限制為180°
此處表示旋轉部B之旋轉角度無限制
(300°)時的操作範圍。
※ 選購品為彎曲方向(C)時，操作範
圍為左右相反。

收納位置

搬運部安裝面尺寸

台座安裝面尺寸

φ36 0
-0.2

6-φ14
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棧板裝載規格 PAW-A Series
外形尺寸圖

外形尺寸圖

● PAW-AS-45-S(上下操作範圍： 450mm/最大旋轉半徑： 1600mm)
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作
範
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台座(接單生產品)

搬運部安裝面

R1600
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457
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3
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8
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8-M8 深度16

操作範圍平面圖

此處表示旋轉部A與旋轉部B之旋轉角
度無限制(300°)時的操作範圍。

收納位置

搬運部安裝面尺寸

台座安裝面尺寸

φ36 0
-0.2

6-φ14

台座安裝面
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外形尺寸圖

● PAW-AZ-110(上下操作範圍： 1100mm/最大旋轉半徑： 2100mm)

棧板裝載規格 PAW-A Series
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搬運部安裝面

台座安裝面
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00

R1300

500

800 1301300
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8-M8 深度16

操作範圍平面圖

旋轉部A的旋轉角度限制為180°
此處表示旋轉部B之旋轉角度無限制
(300°)時的操作範圍。

 為上升端之操作範圍
 為下降端之操作範圍

※ 選購品為彎曲方向(C)時，操作範
圍為左右相反。收納位置

搬運部安裝面尺寸

台座安裝面尺寸

φ36 0
-0.2

6-φ14

台座(接單生產品)
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外形尺寸圖

● PAW-AZ-110-S(上下操作範圍： 1100mm/最大旋轉半徑： 1700mm)

棧板裝載規格 PAW-A Series
外形尺寸圖
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8-M8 深度16

操作範圍平面圖

此處表示旋轉部A與旋轉部B之旋轉角
度無限制(300°)時的操作範圍。

 為上升端之操作範圍
  為下降端之操作範圍。

收納位置

搬運部安裝面尺寸

台座安裝面尺寸

φ36 0
-0.2

6-φ14

台座安裝面

台座(接單生產品)
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關於將台座(接單生產品)安裝於混凝土地板與地錨施工

化學錨栓種類 錨筋尺寸 支數

R-16N 或 R-16LN W5/8'' 或 M16 8

・ 安裝產品時，請正確地進行安裝面的水平調整。如果沒有調整到水平，可能會因為傾斜而無法保持水平方向位置(未使用旋轉
鎖定機構時)。

・設置時請由專門的業者進行施工。
・ 備有專用台座(接單生產品)，可將產品安裝於台車。台車(第33頁)請由PAW-C※-H選定。

・ 如果安裝在現有的混凝土地板(地板內有鋼筋(φ6以上))上時，請使用化學錨栓(NIHON DECOLUXE公司製)。
・ 化學錨栓的種類、錨筋尺寸、支數與鋪設尺寸請參閱下表與下圖。化學錨栓的種類、錨筋尺寸、支數與鋪設尺寸請參閱下表
與下圖。

鋪設尺寸

棧板裝載規格 PAW-A Series

400

8-φ18

2
0

0

200

4
0

0
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偏移使用時的可搬運重量

棧板裝載規格 PAW-A Series
偏移使用時的可搬運重量

m1×L1＋m2×L2＋m3×L3
M

L＝

60

70

80

50

40

30

20

10
0 800200 400 600 1000

偏移量 L (mm)

※總重量：M＝操作箱重量：m1＋附件重量：m2＋工件重量：m3

總
重
量 

Ｍ (

kg)
PAW-AZ-110-S

PAW-AS-45

PAW-AS-45-S

框內總重量 M

框內總重量的重心位置

偏移量 L

工件

附件

操作箱

W

PAW-AZ-110

L3

L2

L1

m3

m1

m2
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控制器

PAW-B Series
提供最適合各種輔助機械的空氣迴路方案。

規格
項目 PAW-BS PAW-BH PAW-BS-DC PAW-BH-DC
使用流體 清淨壓縮空氣(JIS B8392-1：2012 (ISO 8573-1：2010) [1：3：2])
最高使用壓力 MPa 0.7
最低使用壓力 MPa 0.35
耐壓力 MPa 1.05
電源電壓 單相AC100∼220V (50/60Hz) DC24V±10%
額定電流 1A 1.1A
環境溫度 ℃ 5∼50
環境濕度 45∼85%RH(避免結露)
環境氣體 室內(避免水或粉塵)
設置方式 正立

給油 不可

重量 kg 14 16 14 16
供氣孔口 快速接頭φ10

性能規格
項目 PAW-BS1 PAW-BS2 PAW-BH1 PAW-BH2

輸入輸出訊號
專用訊號：輸入3、輸出2
通用訊號：輸入1、輸出2

專用訊號：輸入3、輸出2
通用訊號：輸入9、輸出7

通用單電磁閥(φ4) − 1個
通用雙電磁閥(∼φ8) − 2個
通用孔口(φ4) − 2個
通用孔口(∼φ8) − 3個
軸 註1 1軸 2軸 1軸 2軸
註1：軸不包括標量軸機械手臂或延長機械手臂。

使用範例
使用範例1：固定

數位輸入 數位輸出
1 運轉開關 運轉顯示燈

2 停止開關 停止燈

3 緊急停止按鈕 固定燈　※1
4 固定按鈕 −

選定PAW-BS
(追加開關(輸入)1個、顯示燈(輸出)2個以下等設備作為通用輸入時)

使用範例2：吸附
數位輸入 數位輸出

1 運轉開關 運轉顯示燈

2 停止開關 停止燈

3 緊急停止按鈕 固定燈　※1
4 固定按鈕 吸附用閥1
5 吸附按鈕 吸附用閥2
6 外伸腳架1 吸附燈

7 外伸腳架2 −
8 外伸腳架3 −
9 外伸腳架4 −

10 −
11 −
12 −

選定PAW-BH
(安裝有吸附或夾持附件，或於台車的外伸腳架安裝感測器(外伸腳架1∼4)作為聯鎖時)

使用範例３：夾持

數位輸入 數位輸出
1 運轉開關 運轉顯示燈

2 停止開關 停止燈

3 緊急停止按鈕 固定燈

4 固定按鈕 夾持用電磁閥

5 夾持按鈕 鬆開用電磁閥

6 氣缸開關1 夾持燈

7 氣缸開關2 氣缸煞車用電磁閥

8 增壓按鈕　※2 −
9 外伸腳架1 −

10 外伸腳架2
11 外伸腳架3
12 外伸腳架4

選定PAW-BH

※1： 無論機械手臂前端的工件負載為何，本功能皆可本體持續供應固定開始時的壓
力。

※2： 本功能於按住按鈕時將提高往機械手臂的供應壓力，使工件強制上升。
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控制器 PAW-B Series
型號標示方法

型號標示方法

性能A

軸數B

電源C

選購品D

1SB TDCPAW
記號 內容

A  性能
S 標準型

H 高規格

B  軸數
1 1軸
2 2軸

C  電源
無記號 單相AC100∼220V

DC DC24V

D  選購品
T T型固定架
L L型固定架

※由於為接單生產品，須另行估價。
※ 附電源纜線2.5m(日本國內AC100V用產品為平型2P+接地銷的AC纜線。
其他產品為附M5用圓形壓著端子3芯(N、L、PE)纜線。)
※元件以外的主要外裝部材質為鋼(烤漆塗層)。

● T型固定架

● L型固定架

【固定架安裝方法】

安裝孔
4-M5 深度9以上

安裝孔
4-M6 深度10以上
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控制器 PAW-B Series

外形尺寸圖

● PAW-BS(標準型 )

230 400

X

A

φ10供氣孔口

A向視圖

電源纜線出口

輸入輸出訊號用插座
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組合內容 軸數 X
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1
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X, XS, Z, ZS
518
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外形尺寸圖

● PAW-BH(高規格型 )

控制器 PAW-B Series
外形尺寸圖

230 400

X

A

φ10供氣孔口

A向視圖

電源纜線出口

輸入輸出訊號用插座
NJC-2824-RF

通用孔口
(未使用時以貼紙遮蓋)

輸入輸出訊號用插座
NJC-207-RF

PAW-BH1 PAW-BH2
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T型固定架外形尺寸圖

・控制器安裝時
　PAW-BS

　PAW-BH

控制器 PAW-B Series
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※附4顆內六角螺栓M5-10。
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・控制器安裝時

L型固定架外形尺寸圖

控制器 PAW-B Series
L型固定架外形尺寸圖
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※附4顆內六角螺栓M6-12。
※購買單品時，將附4顆內六角螺栓M6-12與4顆六角螺帽。
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台車

PAW-C※ Series

型號標示方法

尺寸B

選購品C

記號 內容

A  形狀
R 附外伸腳架

A 無外伸腳架

P 金屬棧板

B  尺寸
L PAW-S-8/X、PAW-M-8X/8S
H PAW-S-Z、PAW-M-XZ/XS、PAW-M-8XZ/8XS、PAW-AS-45(-S)、PAW-AZ-110(-S)

C  選購品
B 控制器安裝固定架　※

※ 將強力機械手臂直接安裝於台車時，可使用本固定架防止配管干擾控制器。 不使用400mm以上的
台座(接單生產品)時，須選擇本選購品。
　將強力機械手臂直接安裝於台車時，無法選擇強力機械手臂的選購品「U」。
※主要外裝部材質為鋼(烤漆塗層或二液型烤漆)。

形狀A

外形尺寸圖

● PAW-CR(附外伸腳架 )

型號 X 產品重量(kg) 耐負載(kg) 容許力矩(N・m)　註
PAW-CR-L 196 230 590 1560
PAW-CR-H 212 310 510 2110
注　 為防止翻倒，請於台車所有搭載物(強力機械手臂本體、最大重量工件等)之力矩負載加上前端部施加80kg負載的狀態下，將力矩設計為容許力矩以下。

PAW C R L B

(    )內代表外伸腳架收納時的尺寸。

控制器
PAW-BH

PAW-CR-H
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選購品B時

1
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7
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23025
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φ265 深度2

6-M12 深度24
φ345 深度2
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外形尺寸圖

● PAW-CA(無外伸腳架 )

● PAW-CP(金屬棧板 )

型號 X Y Z 產品重量(kg) 耐負載(kg) 容許力矩(N・m)  註
PAW-CA-L 222 177 102 410 410 1840
PAW-CA-H 273 198 123 600 310 2700

型號 X 產品重量(kg) 容許力矩(N・m)　註
PAW-CP-L 155 390 1910
PAW-CP-H 185 620 3030
注　 為防止翻倒，請於台車所有搭載物(強力機械手臂本體、最大重量工件等)之力矩負載加上前端部施加80kg負載的狀態下，將力矩設計為容許力矩以下。

台車 PAW-C※ Series
外形尺寸圖

控制器
PAW-B※

控制器
PAW-B※

PAW-CA-H

PAW-CP-H

4-M10 深度20

4-M10 深度20
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附件

本形狀為參考尺寸與重量。

可配合客戶的工件形狀另行設計。

● 掛鉤附件 (PAW-JF)

● 夾持附件 (PAW-JC)

(534)

(534)
(205)

953

(205)

R14

(1
2

8
)

2
0

2
.5

1
6

5
.5

(248)

(248)

16

(1
2

8
)

2
3

2
.5

4
1

.5 2
0

30

2-M8

夾持時 510∼780
鬆開時的卡鉤位置

15
15

60

90

100

15

30

夾持寬度調整桿

重量：2kg

重量：15kg
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附件

● 板狀物吸附翻轉附件 (PAW-JV)

9
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9
5

9 8
1

5

8
0

0

4
-φ

1
5

0

9
5

59

(1
2

8
)

2
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(426)

238

1000 (1117.5)

(681.5)

800

90°旋轉

700

210.5 90

(507.5)

1000

(264)

(248)

800

殘壓排氣閥用
護蓋

重量：40kg
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PAW Series

材質、處理

● 強力機械手臂 PAW

編號 產品名稱 零件名稱 材質 表面處理

1

強力機械手臂模組
(※1)

吊耳護蓋、固定架護蓋 耐燃ABS樹脂
2 主體 鋁合金 耐酸鋁處理

3 上蓋 鋁合金 耐酸鋁處理

4 吊耳、固定架、連接臂 鋁合金 烤漆塗層

5 護孔環 EPDM
6

標量軸機械手臂模組
(※2)

主體 鋼 烤漆塗層

7 護蓋 鋁合金 耐酸鋁處理

8 護孔環 EPDM
9

旋轉模組
(※3)

鎖定圓盤 不鏽鋼合金 工業用鍍鉻

10 主體 鋁合金 耐酸鋁處理

11 華司 鋼 鍍鋅 鉻酸鹽處理
12 安裝板 鋁合金 耐酸鋁處理

13 底座板(※4) 底座板 鋼 鍍鋅 鉻酸鹽處理
14

旋轉鎖定模組
(※5)

旋轉鎖定模組 鋼 鍍鋅 鉻酸鹽處理
15 軟管 尼龍

16 接頭 耐燃PBT樹脂　黃銅 黃銅部 非電解鍍鎳

1 2 3 4 5

8 9 10 11 12 13 14 15 166 7
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PAW Series
材質、 處理

材質、處理

● 棧板裝載規格 PAW-A

編號 產品名稱 零件名稱 材質 表面處理

1

棧板裝載模組

延長件本體 鋼 烤漆塗層

2 護蓋A、護蓋B 不鏽鋼合金 烤漆塗層

3 旋鈕 鋁合金 防靜電塗層

4 護孔環 EPDM
5 安裝法蘭 鋼 鍍鋅 鉻酸鹽處理
6 線性軸套 鋼 非電解鍍鎳

7 導軸、活塞桿 鋼 工業用鍍鉻

8 連接閥塊 鋁合金 耐酸鋁處理

9 後蓋 鋁合金 耐酸鋁處理

10 台架 鋼 塗層

11 台座(接單生產品) 台座 鋼 塗層

12 強力機械手臂模組 與PAW(※1)相同
13 標量軸機械手臂模組 與PAW(※2)相同
14 旋轉模組 與PAW(※3)相同
15 底座板 與PAW(※4)相同
16 旋轉鎖定模組 與PAW(※5)相同

1

2

3

6

4

7

5

8

16

13

14

15

10

11

12

9
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使用本公司產品進行裝置的設計製作時，針對裝置之機械機構、空壓控制迴路或水控制迴路、及藉由操控上述迴路之

電氣控制而運轉的系統，負有實施檢查以確保其安全性並製作安全之裝置的義務。

為能安全使用本公司產品，產品的選定、使用及操作或是妥善維護管理等環節皆非常重要。

為確保裝置的安全性，請務必遵守警告及注意事項。

此外，請實施檢查以確保裝置的安全性，並製作安全的裝置。

■此處所示注意事項，係將安全注意事項分級為「危險」、「警告」、「注意」，以供區別。

危險： 操作錯誤時，有可能造成死亡或重傷等危險發生，而且僅限於發生危險時緊急性（急迫程度）
較高之情況。（DANGER）

警告： 操作錯誤時，有可能會造成死亡或重傷等危險發生。
（WARNING）

注意： 操作錯誤時，有可能會導致輕傷或物品損壞等危險發生。
（CAUTION）

此外，「注意」中所刊載的事項亦有可能在某種狀況下，衍生出嚴重的後果。
本說明書中所刊載的事項皆為重要的內容，請務必確實遵守。

關於保固

1 保固期限
本產品之保固期為交貨至客戶指定地點起1年為止。

2 保固範圍
一旦在上述保固期內發生明顯可究責為本公司之故障時，本公司將免費提供替代產品或必要更換的零件，或是由本公司
工廠免費負責維修。
但以下項目不在保固範圍內。
①在超出型錄、規格書及操作說明書所刊載的條件、環境下操作或使用本產品
②超出耐久性（次數、距離、時間等）範圍，以及原因與消耗品有關
③故障原因並非本產品所造成
④以非正常的用法使用本產品
⑤由本公司以外人員進行改造或維修
⑥購買時的實際應用技術所無法預見的原因造成故障
⑦發生天災、災害等非可究責於本公司之事故
此外，此處所謂保固係指與交貨產品本身相關之物品，若因交貨產品不良而造成損害，則不在保固範圍內。
註）有關耐久性及消耗品之資訊，請就近與本公司營業處聯絡。

3 適用性的確認
本公司產品與客戶所使用的系統、機器、裝置之間的適用性，必須由客戶自行負責確認。

1 本產品係作為一般工業機械用裝置、零件而設計、製造。

請由具備充分知識與經驗之人員進行操作。

2 請務必遵守在產品規格範圍內使用。
使用時請勿超過產品本身的規格範圍。此外，嚴禁對產品進行改造或加工。
此外，本產品係以一般工業機械用裝置零件之使用為適用範圍，不適合於戶外使用（戶外規格產品除外），或在以下所
示之條件或環境中使用。
（但若於使用前已洽詢本公司相關人員，並瞭解本公司產品規格時，則不在此限。建議您最好事先採取安全對策，以避
免產品不慎發生故障。）
❶  直接接觸核能、鐵路、航空、船舶、車輛、醫療儀器、飲料、食品等之機器或用途；娛樂設備、緊急阻斷迴路、沖壓
機械、制動迴路、安全對策用途等須講求安全性之用途。

❷可能對人或財產造成重大影響等特別須講求安全之用途。
3 在與裝置設計、管理等相關之安全性上，請務必遵守業界規格、法規等規範。

ISO4414、JIS B 8370（空壓－系統及其元件的通用規則及安全要求事項）
JFPS2008（空壓氣缸的選擇及使用指南）
高壓氣體保安法、勞動安全衛生法及其他安全規則、業界規格、法規等。

4 在確認安全之前，切勿操作本產品或卸除配管/機器。
❶請在確認與本產品有關之所有系統安全無虞後，再進行機械、裝置的檢查或維護。
❷ 當運轉停止時，仍有可能仍存在高溫部份或充電部份，操作時請注意。
❸ 實施機器之檢查或維護前，請先阻斷能源源頭之供氣、供水、該設備之電源，並釋放系統內之壓縮空氣，注意有無漏
水及漏電。

❹ 欲啟動或再啟動使用空壓元件之機械或裝置時，請先確認防止飛出措施等確保系統的安全性後再進行。
5 為防止事故，請務必遵守次頁起所載之警告、注意事項。

警告

產品安全使用守則
使用前請務必詳閱本守則
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﹝建議空氣迴路﹞
■    為了防止在供應空氣時急遽彈起或掉落，請使用下
方的建議迴路。

■   空氣1 壓控制
將一定的重量始終維持在平衡狀態的控制。
適合用來輔助有一定重量的治具、工具等的重物。

■   空氣2 壓控制
預先設定有、無搬運物體時的平衡狀態，以開關操作進行切換的
控制。
適合連續搬運同樣產品等大批生產作業。

■   空氣自動調壓控制
以前端部分檢測搬運物體的重量，可適用於隨機重量的控制。
適合處理多種類的搬運物體。

■    請確實連接空壓配管，避免配管在作業中脫落。

■    本產品是以在機械手臂前端安裝治具、附件等做為
機械裝置使用為前提的空壓輔助裝置。 使用時請務
必實施機械裝置整體的風險評估，確保安全之後再
使用。 另外，最終使用者請根據裝置整體的殘餘風
險資訊進行使用方的風險評估，訂定安全運用方法
之後再使用。

■    製作附件與設計控制迴路時，請配置檢測有無工件的
聯鎖迴路，以免機械手臂做出非意圖的動作。

警告

注意

■     各強力機械手臂模組內置氣導式阻斷閥。
　 氣導式阻斷閥發揮上下方向的鎖定功能，藉由加壓
解除鎖定。
　 若由於問題等影響，造成1次壓力(壓力源)急遽減壓
與氣導式阻斷閥動作，待1次壓力恢復後，請由氣
缸用孔口供應平衡壓力，再對鎖定解除用孔口加壓
以解除鎖定。
　 若在未供應平衡壓力的狀況下解除鎖定，機械手臂
將落下，非常危險。

　此外，由於本產品為氣密方式，內部氣缸室已密
封，若長時間擱置，機械手臂將因氣缸室的輕微漏
氣而下降。 長時間擱置時，請將所有機械手臂放下
至下降端。
　有必要在下降端以外的位置下擱置時，請另行洽詢
本公司。

■     各模組單品不可拆解。 一旦將模組拆解，可能無法
恢復其原本的性能或精度，因此請勿拆解模組。

■    客戶如希望為模組單品進行詳細檢修，請洽詢本公
司。

■   旋轉鎖定機構用於保持因固定安裝面傾斜或產品撓曲
等原因產生的旋轉方向的力量。 並非強制停止動態旋
轉力的機構。

PAW Series
使用注意事項使用注意事項(摘錄) 使用前請務必詳閱操作說明書。

〈迴路範例〉

操作部

調壓部操作部

內置氣導式阻斷閥

〈迴路範例〉

操作部

調壓部
操作部

內置氣導式阻斷閥

〈迴路範例〉

荷重元

PLC
操作
開關放大器

內置氣導式阻斷閥

設計、選定時

1. PAW系列

空氣壓縮機 緩衝槽 冷凍式空氣

乾燥機

後置 主管路

過濾器

過濾器 油霧 調壓閥

分離器冷卻器

標準空氣迴路

氣導式阻斷閥

鎖定解除用孔口
　加壓時：鎖定解除
　釋放時：鎖定

氣缸用孔口

﹝空壓源﹞
■    請準備使用空壓(平衡壓力)+0.05MPa至0.7MPa
範圍的壓力，作為供應給強力機械手臂的空壓。

■    請準備清淨空氣(﹝標準空氣迴路﹞壓縮空氣品質等
級：相當於1.5.1∼1.6.1)作為供應空氣。
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PAW Series

■   連接控制器與本體配管時，請使用鎖緊接頭。

■   將本體配管出口伸出的空氣配管(電氣配線)連接到
空氣迴路(電氣迴路)時，請勿壓扁空氣配管、電器
配線或對其施加拉扯張力。

危險

警告

3. 控制器PAW-B

■   本產品出貨時的包裝方式為木框包裝。

■   搬運、固定、組裝時需要可承受產品重量的起重機或堆高機等機具。

■   出貨時已組裝懸吊(抬升)用零件，請用起重機吊起或用堆高機抬起以固定、組裝於台座。

注意

2. PAW-A 棧板裝載規格

起重機

懸吊(抬升)用零件

堆高機

組裝用螺栓
(添附於產品)

台座
(接單生產品)
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使用、維護時

外銷注意事項

■   發生振動、異常聲音等異常時，請優先確保自身安
全，在可確保安全的情形下進行鎖定。 否則身體、
產品或裝置可能發生嚴重事故。

■   未經製造者許可，請勿對產品、裝置進行改造。

■  請勿將手或手指伸入產品、裝置的間隙。。

■   於機械手臂前端部分(包含安裝的附件、治具等)放
置搬運物體時，請勿以單側受力或可能會坍塌的方
式堆積物品。

■   作業操作、搬運操作途中嚴禁離開產品或裝置。 鬆
開手時，即使在平衡狀態下，也請務必進行鎖定。

﹝翻倒的危險﹞
■   使用時請勿超過最大可搬運重量。

■   使用時請勿超過力矩負載。

■   EAR判定敬請另行向本公司最近的業務單位洽詢。

■   使用時請勿超過容許力矩。
■   請於鋪設完善的平坦地面使用。
■   附外伸腳架台車請在外伸腳架完全張開的狀態下使
用。

■   附外伸腳架台車或無外伸腳架台車請在4處調整器接
地的狀態下使用。

■   移動台車時，請將機械手臂前端部分降到最低狀
態，若為多軸時請折疊到最小型的狀態。

■   於機械手臂前端部分(包含安裝的附件、治具等)放
置搬運物體時，請勿移動台車。

警告

1. PAW系列

4. 台車 PAW-C

■   請勿觸摸充電部。
■  使用時請務必確實接地。

■   請勿作為墊腳台使用。
■  請勿爬上產品。

■  使用壁掛用T型固定架時，請勿由下方頂起產品。
■   將產品安裝於牆面時，請勿進入產品下方。
■  設置於地面(地板)時，請設置於鋪設完善的平面。

■   不使用強力機械手臂時(如當日作業結束後等)，請
切斷電源並關閉殘壓排出閥，再排出空氣。

■   移動產品時請握住把手，由兩人同時進行。

■   設置與維護以外的時間請勿卸除護蓋的六角螺栓。
■   請勿在卸除護蓋的狀態下使用。

警告

注意

3. 控制器PAW-B

■   請勿吊掛於機械手臂部分。

■   請勿爬上產品。

■   移設或維護時請勿懸吊機械手臂部。

警告

注意

PAW Series
使用注意事項

2. PAW-A 棧板裝載規格
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2. 移載工件的形狀/重量/種類

PAW 訂購表(基本規格)
公司名稱

地址/

承辦人姓名

日　期

營業所名稱

主　管 承辦人

(1) 高度

(2) 寬

(3) 深度

(4) 徑

(5) 重量

(6) 種類

mm

mm

mm

mm

kg

種

H =

W =

L =

φ =

形狀尺寸圖範例

請填寫形狀尺寸圖。

※如果會用到多種工件，請另添附其他尺寸圖。

3. PAW前端附件

4. PAW控制箱

5. PAW動力源

6. PAW設置方法

7. PAW使用環境

8. PAW使用頻率

9. 作業配置說明

在探討機械手臂軸構成時為了確認上下、水平方向的必要可動範圍，必須提供能辨識工件起點、終點位置

的配置尺寸圖。※如有圖紙等，請附上資料。

下圖為起點、終點高度位置的配置尺寸圖的範例。

取出輸送帶上的工件，裝卸至搬運台車上4列4段作業之起點、終點高度的配置圖

■製　　作

■夾持方式

■大約重量

(   CKD  、客戶　)　　※如果由CKD製作，則需要工件外型詳細圖。

叉子　、　夾爪　、　真空吸附　、　其他(　　　　　　　　　　　　　　　)

約　　　　　kg　客戶製作時

(   需要  、　不需要)

(手動調壓控制方式　、  自動調壓控制方式    )

■供應壓力　　　　0.5　MPa　　　■電　源　　AC100　V

※關於空氣供應壓力，請客戶填寫可供應的壓力。

■　地面固定　、　地面移動(台車)　、　其他(　　　　　　　　　　)

■水滴(　有　、　無　)　　■粉塵(　有　、　無　)　■其它(　　　)

■　　20 次／日　　　　20 日／月

■製　　作

■控制方式

φL

W

H
H

FL

A

B
C

D

1. 請填寫目前的作業內容和PAW的使用目的。

(作業內容)將工件由工件搬運台車放入垂直型加工機，與加工後的工件取出作業。
(使用目的)提高工程的安全、防止職災。

G

C

20

1

起　點 終　點

工件

台車 台車

工件

輸送帶

A：工件移動起點高度
B：工件移動終點最高高度
C：工件移動終點最低高度
D：台車平台高度

填寫範例 1
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10. 補充和特別註記事項
週邊設備等詳細尺寸請填寫於配置圖上。

PAW　訂購表(作業配置圖)
9-1. 工件移動的起點、終點位置配置圖(平面圖)　※如果有機械手臂的希望配置，請一併填寫。

9-2. 工件移動的起點、終點位置配置圖(截面圖)

裝置：垂直型加工機

※必要尺寸
· A mm
· B mm
· C mm
· D mm
· E mm
· F mm
· G mm
· H mm

※必要尺寸
· A mm
· B mm
· C mm
· D mm
· E mm

PAW
希望設置區域

裝置：垂直型加工機

投入工件時：工件台車⇒垂直型加工機

取出工件時：垂直型加工機⇒工件台車

可變更搬運台車設置位置

工件配置位置

加工工具頭上升位置加工工具頭上升位置

C E

H

開口部　D

工件搬運台車

工件搬運台車

A

B

F
G

B

E

開口部　D

FL

工件開
口
部
　

C

加
工
平
台
高
度
　

A

填寫範例 1

44



公司名稱

地址/

承辦人姓名

日　期

營業所名稱

主　管 承辦人

1. 請填寫目前的作業內容和PAW的使用目的。

2. 移載工件的形狀/重量/種類

(1) 高度

(2) 寬

(3) 深度

(4) 徑

(5) 重量

(6) 種類

H =

W =

L =

φ =

mm

mm

mm

mm

kg

種

形狀尺寸圖範例

3. PAW前端附件

■製　　作

■夾持方式

■大約重量

■製　　作

■控制方式

4. PAW控制箱

5. PAW動力源

6. PAW設置方法

7. PAW使用環境

8. PAW使用頻率

9. 作業配置說明

在探討機械手臂軸構成時為了確認上下、水平方向的必要可動範圍，必須提供能辨識工件起點、終點位置

的配置尺寸圖。※如有圖紙等，請附上資料。

下圖為起點、終點高度位置的配置尺寸圖的範例。

φL

W

H
H

FL

A

B
C

D

(作業內容)將輸送帶上送出的工件進行棧板裝載。
(使用目的)提高工程的安全、防止職災、雇用女性作業員。

250

280

350

20

1

瓦楞紙箱

(   需要  、　不需要)

(手動調壓控制方式　、  自動調壓控制方式    )

(   CKD  、客戶　)　　※如果由CKD製作，則需要工件外型詳細圖。

叉子　、　夾爪　、　真空吸附　、　其他(　　　　　　　　　　　　　　　)

約　　　　　kg　客戶製作時

■供應壓力　　　　0.6　MPa　　　■電　源　　AC100　V

※關於空氣供應壓力，請客戶填寫可供應的壓力。

■　地面固定　、　地面移動(台車)　、　其他(　　　　　　　　　　)

■水滴(　有　、　無　)　　■粉塵(　有　、　無　)　■其它(　　　)

■　　200 次／日　　　　20 日／月

請填寫形狀尺寸圖。

※如果會用到多種工件，請另添附其他尺寸圖。

取出輸送帶上的工件，裝卸至搬運台車上4列4段作業之起點、終點高度的配置圖

起　點 終　點

工件

台車 台車

工件

輸送帶

A：工件移動起點高度
B：工件移動終點最高高度
C：工件移動終點最低高度
D：台車平台高度

PAW 訂購表(基本規格)

填寫範例 2(棧板裝載 )
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●PAW-AZ-110

棧板裝載系統 訂購表(作業配置圖)

為下降端的操作範圍　　　　　　　為上升端的操作範圍(彎曲方向：無記號時)
(彎曲方向：C時，操作範圍將左右相反)　　　　　　　　　　　1格為200×200mm

※必要尺寸
· A mm
· B mm
· C mm
· D mm

※必要尺寸
· A mm
· B mm
· C mm

※將工件堆疊於棧板的方式為區塊堆疊

工件配置位置

A

B

空棧板空棧板

工件

工件

FL
棧板 □1100×150t

輸送帶寬度 C

工件
6個×4段
工件

6個×4段

工件
6個×4段
工件

6個×4段

工件
配置位置
工件
配置位置

棧板輸送帶寬度 D棧板輸送帶寬度 D

輸
送
帶
高
度

 A

B
C

填寫範例 2(棧板裝載 )
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2. 移載工件的形狀/重量/種類

PAW 訂購表(基本規格)
公司名稱

地址/

承辦人姓名

日　期

營業所名稱

主　管 承辦人

(1) 高度

(2) 寬

(3) 深度

(4) 徑

(5) 重量

(6) 種類

mm

mm

mm

mm

kg

種類

H =

W =

L =

φ =

形狀尺寸圖範例

請填寫形狀尺寸圖。

※如果會用到多種工件，請另添附其他尺寸圖。

3. PAW前端附件

4. PAW控制箱

5. PAW動力源

6. PAW設置方法

7. PAW使用環境

8. PAW使用頻率

9. 作業配置說明

在探討機械手臂軸構成時為了確認上下、水平方向的必要可動範圍，必須提供能辨識工件起點、終點位置

的配置尺寸圖。※如有圖紙等，請附上資料。

下圖為起點、終點高度位置的配置尺寸圖的範例。

取出輸送帶上的工件，裝卸至搬運台車上4列4段作業之起點、終點高度的配置圖

■製　　作

■夾持方式

■大約重量

(   CKD  、客戶　)　　※如果由CKD製作，則需要工件外型詳細圖。

叉子　、　夾爪　、　真空吸附　、　其他(　　　　　　　　　　　　　　　)

約　　　　　kg　客戶製作時

(   需要  、　不需要)

(手動調壓控制方式　、  自動調壓控制方式    )

■供應壓力　　　　　　　MPa　　　■電　源　　　　　　V

※關於空氣供應壓力，請客戶填寫可供應的壓力。

■　地面固定　、　地面移動(台車)　、　其他(　　　　　　　　　　)

■水滴(　有　、　無　)　　■粉塵(　有　、　無　)　■其它(　　　)

■　　　　次／日　　　　　　日／月

■製　　作

■控制方式

φL

W

H
H

FL

A

B
C

D

1. 請填寫目前的作業內容和PAW的使用目的。

起　點 終　點

工件

台車 台車

工件

輸送帶

A：工件移動起點高度
B：工件移動終點最高高度
C：工件移動終點最低高度
D：台車平台高度
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PAW 訂購表(作業配置圖)
9－1. 工件移動的起點、終點位置配置圖(截面圖)

9－2. 工件移動的起點、終點位置配置圖(平面圖)　※如果有機械手臂的希望配置，請一併填寫。

10. 補充和特別註記事項
週邊設備等詳細尺寸請填寫於配置圖上。

介紹流程

聽
取

配
置
提
案

規
格
確
認

提
出
估
價
、
規
格
書

、
規
格
圖

訂
購

　

／
　時

出

貨

前

確

認

交
貨

　

／
　時

交

貨

後

確

認

／
時

／
時

※您所填寫的時間表將在討論規格時作為參考。
※根據當時狀況，可能無法滿足您希望的時間表。
※虛線項目將配合要求進行對應。
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聽
取

配
置
提
案

規
格
確
認

提
出
估
價
、
規
格
書

、
規
格
圖

訂
購

　

／
　時

出

貨

前

確

認

交
貨

　

／
　時

交

貨

後

確

認

／
時

／
時

為操作範圍(彎曲方向：無記號時　彎曲方向：C時，操作範圍將左右相反)
1格為200×200mm

介紹流程
※您所填寫的時間表將在討論規格時作為參考。
※根據當時狀況，可能無法滿足您希望的時間表。
※虛線項目將配合要求進行對應。

棧板裝載系統 訂購表(作業配置圖)
●PAW-AS-45
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聽
取

配
置
提
案

規
格
確
認

提
出
估
價
、
規
格
書

、
規
格
圖

訂
購

　

／
　時

出

貨

前

確

認

交
貨

　

／
　時

交

貨

後

確

認

／
時

／
時

為操作範圍　　　　　1格為200×200mm

介紹流程
※您所填寫的時間表將在討論規格時作為參考。
※根據當時狀況，可能無法滿足您希望的時間表。
※虛線項目將配合要求進行對應。

棧板裝載系統 訂購表(作業配置圖)
●PAW-AS-45-S
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聽
取

配
置
提
案

規
格
確
認

提
出
估
價
、
規
格
書

、
規
格
圖

訂
購

　

／
　時

出

貨

前

確

認

交
貨

　

／
　時

交

貨

後

確

認

／
時

／
時

為下降端的操作範圍　　　　　　　 為上升端的操作範圍(彎曲方向：無記號時)
(彎曲方向：C時，操作範圍將左右相反)　　　　　　　　　　　1格為200×200mm

介紹流程
※您所填寫的時間表將在討論規格時作為參考。
※根據當時狀況，可能無法滿足您希望的時間表。
※虛線項目將配合要求進行對應。

棧板裝載系統 訂購表(作業配置圖)
●PAW-AZ-110
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聽
取

配
置
提
案

規
格
確
認

提
出
估
價
、
規
格
書

、
規
格
圖

訂
購

　

／
　時

出

貨

前

確

認

交
貨

　

／
　時

交

貨

後

確

認

／
時

／
時

為下降端的操作範圍　　　　　　　 為上升端的操作範圍　　　　1格為200×200mm

介紹流程
※您所填寫的時間表將在討論規格時作為參考。
※根據當時狀況，可能無法滿足您希望的時間表。
※虛線項目將配合要求進行對應。

棧板裝載系統 訂購表(作業配置圖)
●PAW-AZ-110-S

聽
取

配
置
提
案

規
格
確
認

提
出
估
價
、
規
格
書

、
規
格
圖

訂
購

　

／
　時

出

貨

前

確

認

交
貨

　

／
　時

交

貨

後

確

認

／
時

／
時

為下降端的操作範圍　　　　　　　 為上升端的操作範圍(彎曲方向：無記號時)
(彎曲方向：C時，操作範圍將左右相反)　　　　　　　　　　　1格為200×200mm

介紹流程
※您所填寫的時間表將在討論規格時作為參考。
※根據當時狀況，可能無法滿足您希望的時間表。
※虛線項目將配合要求進行對應。

棧板裝載系統 訂購表(作業配置圖)
●PAW-AZ-110
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PAW Series

相關產品

極低滑動平衡氣缸　BBS 系列
■考慮安全因素的防掉落機構(BBS-OU型)
■以特殊墊圈和特殊處理實現低滑動

■水平負載也可適用(BBS-OS/OU-B型)

型錄No.CC-1212

精密調壓閥　RP2000系列

電空比例閥  EVR系列

■高精度壓力控制
● 無論流量為何， 重複精度：全跨距的±0.5％以內， 
感度：全跨距的 0.2％以內。

■長壽命
●可動部分採用低滑動的墊圈。

　另外還採用耐乾燥空氣的潤滑油。

■流量特性穩定，壓力下降幅度小

■洩壓流量大

型錄No.CC-1072

平衡器模組　BBS系列
■  只要5k g即可平衡最大200k g的負載，少許出力即
可做出抬起工件等動作

■  將煞車設為標準配備。萬一空氣遭到阻斷，工件也不
會掉落的安全機構

■  包含工件在內的重量變化，也可以自動辨識，維持最
適當的平衡(BBS-A)

■  可適用於不需要電氣的全氣體方式。也可製作防爆環
境使用的規格

型錄No.CC-960

 ■高精度壓力精度
● 遲滯：0.3％ F.S.、線性度：±0.5％ F.S.、解析能力：0.1％ F.S.、
重複性： 0.2％ F.S.

 ■溫度穩定性、耐久性提升
●零點變動0.06％F.S.、跨距變動：0.06％F.S.、耐久性：3倍(與舊型相比)

 ■配置新功能
●輸入訊號 0％ F.S.時無殘壓。 選擇壓力控制模式。

 ■操作簡單
● 2個按鈕即可操作「零點調整」「跨距調整」「壓力控制模式」。

 ■相容性、設置性
●可與舊型產品 (EV2500)安裝互換。
●備有2種連接器。(直型、L型、各1m、3m)

型錄No.CC-1174
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氣體增壓閥　ABP系列
■增壓比最大可達2倍(相當值)
● 藉由調壓旋鈕，可增壓調整至相當於一次側壓力2倍(最高0.99MPa)
的範圍。

■安裝自由

■無需工具即可調整壓力

■小型

型錄No.CB-024S

儲氣桶　AT系列
■可直接連接氣體增壓閥機ABP使用的儲氣桶

■小型安裝

型錄No.CB-024S

供氣模組   ASU系列

■2種型式的流量(72ℓ/min、25ℓ/min)

■設置簡單，可實現局部供氣。

■  過濾器、凝結水分離器、乾燥機等模組化(僅300W)

■緊急用壓力源(適用BCP)

型錄No.CC-1284

PAW Series
相關產品

接單生產品
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台南營業所 TAINAN OFFICE
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