
New Products 新产品

ELECTRIC ACTUATOR FLSH SERIES

电动执行器 
双卡爪夹持型 
FLSH Series

CC-1564CS

FLSH系列的特点 对应控制器 ECG系列

● 实现高夹持力 
  与气动卡爪尺寸相同·夹持力相同

● 调整更简便 
  正面配备手动操作机构

● 有助于减少库存 
  不同马达规格也可连接

● 节省了空间
  控制器侧面 

无需散热空间

适用于紧凑但具有高夹持力的电动卡爪 
增加了扩展“抓取”可能性的选项

无需工具即可手动调整！
大

小

双卡爪夹持型

气动 电动

夹持力

采用可动电缆， 降低了断线风险

比以往产品最长＋8mm

提高耐环境性（＋带外壳IP50）

按照所需设计小爪

带外壳

长行程

橡胶盖选择项

卡爪形状选择项

基本型开闭方向螺孔

开闭方向通孔

侧面螺孔

扁平

规格
以往
行程

长行程

FLSH-16G 6mm ▶ 12mm

FLSH-20G 10mm ▶ 18mm

FLSH-25G 14mm ▶ 22mm

支持的网络
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型号表示方法

电动执行器　双卡爪夹持型 

FLSH-16
□20　步进马达

※1　�适用控制器请从《电动执行器（样本编号：CC-1444CS）》中选择。
※2　�选择橡胶盖“G/F”时，卡爪仅可选择“N”。
※3　请参阅图1、图2�。
※4　�行程“06”选择橡胶盖“N”、卡爪“N”时，电缆伸出种类、方向仅可选择�

“F/�S”。
※5　�中继电缆的外形尺寸图请参阅《电动执行器（样本编号：CC-1444CS）》。

马达 □20　步进马达
编码器种类 增量编码器
驱动方式 滑动丝杆
行程 mm 6（单侧 3） 12（单侧 6）
导程 mm 1.5
最大夹持力 ※1 N 20（单侧）
开闭速度范围 mm/s 5～50（单侧）
加减速度范围 G 0.1～0.3
夹持速度范围 ※1 mm/s 5～15（单侧）
重复精度 ※2 mm ±0.02
重复定位精度 ※3 mm ±0.05（单侧）
空转 mm 0.3以下（单侧）
静态允许力矩 N・m MP＝0.68、MY＝0.68、MR＝1.36
马达电源电压 ※4 DC24V±10%�或�DC48V±10%
绝缘电阻 10MΩ、DC500V
耐电压 AC500V��1分钟

使用环境温度、湿度 0～40°C（不得冻结）
35～80%RH（不得结露）

保存环境温度、湿度 ー10～50°C（不得冻结）
35～80%RH（不得结露）

环境 无腐蚀性气体、爆炸性气体、粉尘
防护等级 IP40（IP50�※5）

重量 g ECG ※6 200 220
ECR 250 ー

※1　通过按压动作进行夹持。
※2　�重复精度表示动作条件相同时，重复夹持相同工件时的偏差。
※3　�向相同点重复进行定位时的停止位置的偏差。
※4　�DC48V仅支持控制器ECR。
※5　�选择橡胶盖（G/F）、电缆伸出种类、方向：外壳伸出（L/R/T）时。

夹持力与按压率

【DC24/48V时】

�

��

��

��

�� �� �� �� ���

 

按压率（％） 

（Ｎ/单侧） 

夹
持
力

橡胶盖 ※2
N 无
G 氯丁橡胶
F 氟橡胶

编码器
C 增量编码器

16 H1 G 06 C F FLSH N N S03 

卡爪
N 基本型
2 侧面螺孔
3 通孔
4 扁平

行程
06 6mm（单侧3mm）
12 12mm（单侧6mm）

导程
H1 1.5mm

适用控制器 ※1
G ECG

无符号 ECR

规格
16

中继电缆 ※5
N00 无
S01 固定电缆　1m
S03 固定电缆　3m
S05 固定电缆　5m
S10 固定电缆　10m
R01 可动电缆　1m
R03 可动电缆　3m
R05 可动电缆　5m
R10 可动电缆　10m

 电缆伸出种类、方向 ※3※4
L 外壳伸出� 左侧面
R 外壳伸出� 右侧面
T 外壳伸出� 上面
F 直接伸出� 正面
S 直接伸出� 侧面

      
      

  
      

      
  

      
      

   
 

      
  

      
    

      
      

      
      

   
 

      
      

  
      

      
  

      
      

   
 

      
  

      
    

      
      

      
      

   
 

规格

【图2】【图1】

L ：夹持点 
Ｆ ：夹持力

L＝
20

工件

F F

小爪（夹具）

※　�夹持力和按压率仅供参考。�
即使推压率相同，由于电源电压、马达的个体差异、机械效率的偏差，�
实际数字也会产生误差。

※　夹持动作时的速度为15mm/s时。（L＝20）

选择项 型号 适用控制器
ECG ECR

行程
06 ● ●
12 ●

橡胶盖 N ● ●
G/F ●

卡爪 N ● ●
2/3/4 ●

 电缆伸出�
种类、方向

L/R/T ●
F/S ● ●

选择项对应可否表

选择项 行程
06 12

橡胶盖 ＋0 ＋10
外壳伸出 ＋100 ＋100

选择项重量（※6） （g）
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FLSH-16 Series
外形尺寸图

● 橡胶盖（G/F）卡爪 ：基本型（N）

外形尺寸图

● FLSH-16GH106NC3-L/R/T ※（行程 ：6mm、橡胶盖 ：无、卡爪 ：通孔、电缆伸出种类・方向 ：外壳伸出）

2-M4×0.7  深4.5

●卡爪 ：侧面螺孔（2）

4-M3×0.5 贯通
4-M3×0.5 深6

全长122.5

（
51

）
（

29
.6

）

44

4 7
15

（6.8）

15.8

全长110.8

2.5

5.
8

2.
5 

H
9

17
.1

8
3.

05

（
44

）

4 7

2.
5 

2.
5 

5

●卡爪 ：扁平（4）

深2.5φ2.5 ＋0.05 
＋0.02

电缆伸出种类・方向：外壳伸出  右侧面（R）

※　可动电缆 
※　无法拆卸电缆
※　最小弯曲半径 31mm

12.5

7.5

（
开

时
）

7.
4

＋
 2.

7 
0 （

闭
时

）
1.

4
±

0.
2

电缆伸出种类・方向 ：外壳伸出  左侧面（L）

电缆伸出种类・方向：外壳伸出  上面（T）

A

12 16

119.8
95

75.57.5

15 A（自背面）

（150）

23.6

42

18

18

44

8.5

12.5

7.5

12 16

A 2
4

24.8 18
45

24

10

（4
4）

19.5

深2.5（自背面）φ2.5 ＋0.05 
＋0.02

5
　

0
－

0.
1

5
　

0
－

0.
1

2-M4×0.7深8（自背面）
2-φ3.4通孔

8
　

0
－

0.
05

4 7

2-M4×0.7 深4.5深2.5φ2.5 ＋0.05 
＋0.02

深2.52.5 ＋0.05 
＋0.02

A长孔部尺寸

2-Ｒ1.25

1

4-M3×0.5 贯通

※1　含原点恢复距离

20
.9

＋
2.

2
－

0.
2

※
1（

开
时

）

14
.9

　
0

－
0.

7
※

1（
闭

时
）

4-Φ3.4 贯通
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FLSH-16 Series

● 橡胶盖（G/F） 
卡爪 ：基本型（N）

外形尺寸图

● FLSH-16GH112NCN-L/R/T ※（行程 ：12mm、橡胶盖 ：无、卡爪 ：基本型、电缆伸出种类・方向 ：外壳伸出）

电缆伸出种类・方向：外壳伸出  左侧面（L）

电缆伸出种类・方向：外壳伸出  上面（T）

●卡爪 ：侧面螺孔（2）

4-M3×0.5 贯通

2.
5 

2.
5 

4 7

●卡爪 ：扁平（4）

2.
5 

H
9 9

6.
55

3.
3

18
.6

4-M3×0.5 深6

全长115.8

（6.8）
15.8

2.5 

（
开

时
）

13
.4

＋
 2.

6 
0 （

闭
时

）
1.

4
±

0.
2

4-Φ3.4 贯通

4 7

全长131.3

（
55

）

4-M3×0.5 贯通

（
30

）

4
15

7

●卡爪 ：通孔（3）

A长孔部尺寸

深2.52.5 ＋0.05 
＋0.02

2-Ｒ1.251

20.5

9.2
2-M4×0.7  深4.5

124.8

100
75.5

24

10

A（自背面）

（150）

24.57.5

15 5

12 16

A

深2.5φ2.5 ＋0.05 
＋0.02

深2.5（自背面）φ2.5 ＋0.05 
＋0.02

（
53

）
5

　
0

－
0.

1
5

　
0

－
0.

1

14.2
45

24.8 20.5

2-M4×0.7深8（自背面）
2-φ3.4通孔

4-M3×0.5 贯通

4 7

20.5

12

4 2

16

9.2
A

电缆伸出种类・方向：外壳伸出  右侧面（R）

※ 可动电缆
※ 无法拆卸电缆
※ 最小弯曲半径 31mm

23.6

42

18

18

44

2-M4×0.7  深4.5 深2.5φ2.5 ＋0.05 
＋0.02

8
　

0 
－

0.
05

※1　含原点恢复距离

26
.9

＋
 2.

2 
0

※
1（

开
时

）

14
.9

　
0

－
0.

7
※

1（
闭

时
）
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FLSH-16 Series
外形尺寸图

● FLSH-16GH112NCN-F/S ※（行程 ：12mm、橡胶盖 ：无、卡爪 ：基本型、电缆伸出种类・方向 ：直接伸出）
● 橡胶盖（G/F） 

卡爪 ： 基本型（N）  
●卡爪 ：扁平（4）

外形尺寸图

● FLSH-16GH106NCN-F/S ※（行程 ：6mm、橡胶盖 ：无、卡爪 ：基本型、电缆伸出种类・方向 ：直接伸出）

※连接ECR时，虚线位置如下所示。

（200）
（72）

（320）

接插件外壳φ
18

全长：109.3

20

（19.5）

（16.9）

（
17

.6）
（

30
）

※　卡爪的外形与外壳伸出相同。

电缆伸出种类・方向 ：直接伸出  正面（F）

全长 107.3

121.3

全长 112.3 全长 127.8

96.5
33.5 63

全长 119

●卡爪 ：扁平（4） ●橡胶盖（G/F） 
　卡爪 ：基本型（N）

116.3

23.6

20 30
.6

20

91.5

28.5 63

深2.52.5 ＋0.05 
＋0.02

A长孔部尺寸

2-Ｒ1.25

1

深2.52-φ2.5 ＋0.05 
＋0.02

（两面各1处）

A（两面各1处）

18

18

（140） 

（
38

）

2×2-M4×0.7深8（两面各2处）
2-φ3.4通孔

电缆伸出种类・方向：直接伸出  侧面（S）

※　固定电缆 
※　无法拆卸电缆
※　最小弯曲半径 40mm

※　卡爪的外形与外壳伸出相同。

深2.52-φ2.5 ＋0.05 
＋0.02

（两面各1处）

A（两面各1处）
（140） 

2×2-M4×0.7深8（两面各2处）
2-φ3.4通孔
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电动执行器　双卡爪夹持型 

FLSH-20 
□25　步进马达

型号表示方法

规格
20

20 H1 G 10 C F FLSH N N S03 

行程
10 10mm（单侧5mm）
18 18mm（单侧9mm）

导程
H1 1.5mm

编码器
C 增量编码器

卡爪
N 基本型
2 侧面螺孔
3 通孔
4 扁平

适用控制器 ※1
G ECG

无符号 ECR

中继电缆 ※5
N00 无
S01 固定电缆　1m
S03 固定电缆　3m
S05 固定电缆　5m
S10 固定电缆　10m
R01 可动电缆　1m
R03 可动电缆　3m
R05 可动电缆　5m
R10 可动电缆　10m

橡胶盖 ※2
N 无
G 氯丁橡胶
F 氟橡胶

 电缆伸出种类、方向 ※3※4
L 外壳伸出� 左侧面
R 外壳伸出� 右侧面
T 外壳伸出� 上面
F 直接伸出� 正面
S 直接伸出� 侧面

※1　�适用控制器请从《电动执行器（样本编号：CC-1444CS）》中选择。
※2　�选择橡胶盖“G/F”时，卡爪仅可选择“N”。
※3　请参阅图1、图2�。
※4　�行程“10”选择橡胶盖“N”、卡爪“N”时，电缆伸出种类、方向仅可选择�

“F/S”。
※5　�中继电缆的外形尺寸图请参阅《电动执行器（样本编号：CC-1444CS）》。

�

��

��

��

�� �� �� �� ���
按压率（％） 

 
（Ｎ/单侧） 

夹
持
力

      
      

  
      

      
  

      
      

   
 

      
  

      
    

      
      

      
      

   
 

      
      

  
      

      
  

      
      

   
 

      
  

      
    

      
      

      
      

   
 

马达 □25　步进马达
编码器种类 增量编码器
驱动方式 滑动丝杆　
行程 mm 10（单侧5）� 18（单侧9）
导程 mm 1.5
最大夹持力 ※1 N 42（单侧）
开闭速度范围 mm/s 5～50（单侧）
加减速度范围 G 0.1～0.3
夹持速度范围 ※1 mm/s 5～15（单侧）
重复精度 ※2 mm ±0.02
重复定位精度 ※3 mm ±0.05（单侧）
空转 mm 0.3以下（单侧）
静态允许力矩 N・m MP＝1.32、MY＝1.32、MR＝2.65
马达电源电压 ※4 DC24V±10%�或�DC48V±10%
绝缘电阻 10MΩ、DC500V
耐电压 AC500V��1分钟

使用环境温度、湿度 0～40°C（不得冻结）
35～80%RH（不得结露）

保存环境温度、湿度 ー10～50°C（不得冻结）
35～80%RH（不得结露）

环境 无腐蚀性气体、爆炸性气体、粉尘
防护等级 IP40（IP50�※5）

重量 g ECG ※6 380 440
ECR 380 ー

※1　通过按压动作进行夹持。
※2　�重复精度表示动作条件相同时，重复夹持相同工件时的偏差。
※3　�向相同点重复进行定位时的停止位置的偏差。
※4　�DC48V仅支持控制器ECR。
※5　�选择橡胶盖（G/F）、电缆伸出种类、方向：外壳伸出（L/R/T）时。

夹持力与按压率

【DC24/48V时】

规格

【图2】【图1】

L ：夹持点 
Ｆ ：夹持力

L＝
20

工件

F F

小爪（夹具）

※　�夹持力和按压率仅供参考。�
即使推压率相同，由于电源电压、马达的个体差异、机械效率的偏差，�
实际数字也会产生误差。

※　夹持动作时的速度为15mm/s时。（L＝20）

选择项 型号 适用控制器
ECG ECR

行程 10 ● ●
18 ●

橡胶盖 N ● ●
G/F ●

卡爪 N ● ●
2/3/4 ●

 电缆伸出�
种类、方向

L/R/T ●
F/S ● ●

选择项对应可否表

选择项 行程
10 18

橡胶盖 ＋10 ＋20
外壳伸出 ＋110 ＋110

选择项重量（※6） （g）
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FLSH-20 Series
外形尺寸图

外形尺寸图

● FLSH-20GH110NC3-L/R/T ※（行程 ：10mm、橡胶盖 ：无、卡爪 ：通孔、电缆伸出种类・方向 ：外壳伸出）

2-M5×0.8  深817.8
11.3

A

A长孔部尺寸

2-Ｒ1.5

深3φ3 ＋0.05 
＋0.02

电缆伸出种类・方向：外壳伸出  左侧面（L）

4-M4×0.7 贯通 4-M4×0.7  深8

4-M4×0.7 贯通

全长131.8

20
5

（
34

.6
）

（
66

）

9

（8.7）

全长116.8

20

3

7.
45

3 
H

9 10

22

3.
95

4
4

5 9

6.3

1

深33 ＋0.05 
＋0.02

18
.6

（
开

时
）

11
.6

＋
 2.

7 
0 （

闭
时

）
1.

6
±

0.
2

128.8
96.8

70.5

A（自背面）

26.3

6.3
9.5
20

8
　

0
－

0.
1

8
　

0
－

0.
1

（
58

）

深3（自背面）φ3 ＋0.05 
＋0.02

（150）

50

18

18

10

11.8

23.832

30

电缆伸出种类・方向：外壳伸出  右侧面（R）

※　可动电缆
※　无法拆卸电缆
※　最小弯曲半径 31mm

电缆伸出种类・方向：外壳伸出  上面（T）

2-M5×0.8  深8（自背面）
2-φ4.3通孔

17.8

18
.6

11.3

5 9

A 2 4

27.6

4847

12
　

0
－

0.
05

深3φ3 ＋0.05 
＋0.02

2-M5×0.8  深8

※1　含原点恢复距离

26
.3

＋
2.

2
－

0.
2

※
1（

开
时

）

16
.3

　
0

－
0.

7
※

1（
闭

时
）

4-Φ4.5 贯通

● 橡胶盖（G/F） 
卡爪 ：基本型（N）

●卡爪 ：侧面螺孔（2） ●卡爪 ：扁平（4）
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FLSH-20 Series

外形尺寸图

● FLSH-20GH118NCN-L/R/T ※（行程 ：18mm、橡胶盖 ：无、卡爪 ：基本型、电缆伸出种类・方向 ：外壳伸出）

32

2-M5×0.8  深8（自背面）
2-φ4.3 通孔

※1　含原点恢复距离

（150）

21.5

18
.62
415

A

5 9

4-M4×0.7 贯通

2-M5×0.8 深8

4-M4×0.7 贯通

4-M4×0.7  深8

4 -φ4.5通孔

（
72

）
（

37
）

全长149.2

4-M4×0.7 贯通

20

（8.7）
20

全长124.5

3

8.
45

24

3 
H

9 12
3.

95

4
4

5 9

12

22

50

18

18

10

30

深3φ3 ＋0.05 
＋0.02

12
　

0
－

0.
05

（
开

时
）

19
.6

＋
 2.

7 
0 （

闭
时

）
1.

6
±

0.
2

5

5

9

9

A长孔部尺寸

2-Ｒ1.51

深33 ＋0.05 
＋0.02

21.5
15 2-M5×0.8  深8

18
.6A

深3φ3 ＋0.05 
＋0.02

电缆伸出种类・方向 ：外壳伸出  左侧面（L）

136.5

104.5
27.6

47 50

34
20 6.3

A（自背面）

70.5

9.5

深3（自背面）φ3 ＋0.05 
＋0.02

（
70

）

8
　

0
－

0.
1

8
　

0
－

0.
1

34
.3

＋
 2.

4 
0

※
1（

开
时

）

16
.3

　
0

－
0.

7
※

1（
闭

时
）

电缆伸出种类・方向 ：外壳伸出  上面（T）

电缆伸出种类・方向：外壳伸出  右侧面（R）

※　可动电缆
※　无法拆卸电缆
※　最小弯曲半径 31mm

● 橡胶盖（G/F） 
卡爪 ：基本型（N）

●卡爪 ：侧面螺孔（2） ●卡爪 ：扁平（4） ●卡爪 ：通孔（3）
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FLSH-20 Series
外形尺寸图

● 橡胶盖（G/F） 
卡爪 ：基本型（N）

●卡爪 ：扁平（4）

● FLSH-20GH118NCN-F/S ※（行程 ：18mm、橡胶盖 ：无、卡爪 ：基本型、电缆伸出种类・方向 ：直接伸出）

外形尺寸图

● FLSH-20GH110NCN-F/S ※（行程 ：10mm、橡胶盖 ：无、卡爪 ：基本型、电缆伸出种类・方向 ：直接伸出）

※　卡爪的外形与外壳伸出相同。

※　卡爪的外形与外壳伸出相同。

118.3

A（两面各1处）

（140）2×2-M5×0.8  深8（两侧各2处） 
2-φ4.3 通孔

86.3

35.8

（
7）

（5
1）

50.5

●卡爪 ：扁平（4） ●橡胶盖（G/F） 
　卡爪 ：基本型（N）

全长106.3

126
94

43.5 50.5

全长121.3

全长114 全长138.7

2×2-M5×0.8  深8（两侧各2处） 
2 -φ4.3 通孔

A（两面各1处）

电缆伸出种类・方向 ：直接伸出  正面（F）

※连接ECR时，虚线位置如下所示。

接插件外壳

（200）
（72）

（320）

（
7）

30

（19.5）

（16.9）

（
17

.6）
（

30
）

深32-φ3 ＋0.05 
＋0.02

（两面各1处）

深33 ＋0.05 
＋0.02

A长孔部尺寸

2-Ｒ1.5

1

27.6

18

18

25

25 42

电缆伸出种类・方向：直接伸出 侧面（S）

※　固定电缆
※　无法拆卸电缆
※　最小弯曲半径 40mm

深32-φ3 ＋0.05 
＋0.02

（两面各1处）

10
　

0
－

0.
05
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电动执行器　双卡爪夹持型

FLSH-25
□25L　步进马达

25 G H1 14FLSH

型号表示方法

※1　�适用控制器请从《电动执行器（样本编号：CC-1444CS）》中选择。
※2　�选择橡胶盖“G/F”时，卡爪仅可选择“N”。�

�选择橡胶盖“G/F”时，行程仅可选择“14”。
※3　�请参阅图1、图2�。
※4　�行程“14”选择橡胶盖“N”、卡爪“N”时，电缆伸出种类、方向仅可选择�

“F/S”。
※5　�中继电缆的外形尺寸图请参阅《电动执行器（样本编号：CC-1444CS）》。

I

行程
14 14mm（单侧7mm）
22 22mm（单侧11mm）

中继电缆 ※5
N00 无
S01 固定电缆　1m
S03 固定电缆　3m
S05 固定电缆　5m
S10 固定电缆　10m
R01 可动电缆　1m
R03 可动电缆　3m
R05 可动电缆　5m
R10 可动电缆　10m

规格
25

电缆伸出种类、方向 ※3※4
L 外壳伸出� 左侧面
R 外壳伸出� 右侧面
T 外壳伸出� 上面
F 直接伸出� 正面
S 直接伸出� 侧面

适用控制器 ※1
G ECG

无符号 ECR

编码器
C 增量编码器

卡爪
N 基本型
2 侧面螺孔
3 通孔
4 扁平

橡胶盖 ※2
N 无
G 氯丁橡胶
F 氟橡胶

导程
H1 1.5mm

C FN N S03

      
      

  
      

      
  

      
      

   
 

      
  

      
    

      
      

      
      

   
 

      
      

  
      

      
  

      
      

   
 

      
  

      
    

      
      

      
      

   
 

※　�夹持力和按压率仅供参考。�
即使推压率相同，由于电源电压、马达的个体差异、机械效率的偏差，�
实际数字也会产生误差。

※　夹持动作时的速度为15mm/s时。（L＝20）

�

��

��

��

��

�� �� �� �� ���
按压率（％） 

 
（Ｎ/单侧） 

夹
持
力

夹持力与按压率

【DC24/48V时】
L ：夹持点 
Ｆ ：夹持力

L＝
20

工件

F F

小爪（夹具）

马达 □25L　步进马达
编码器种类 增量编码器
驱动方式 滑动丝杆
行程 mm 14（单侧7） 22（单侧11）
导程 mm 1.5
最大夹持力 ※1 N 65（单侧）
开闭速度范围 mm/s 5～50（单侧）
加减速度范围 G 0.1～0.3
夹持速度范围 ※1 mm/s 5～15（单侧）
重复精度 ※2 mm ±0.02
重复定位精度 ※3 mm ±0.05（单侧）
空转 mm 0.3以下（单侧）
静态允许力矩 N・m MP＝1.94、MY＝1.94、MR＝3.88
马达电源电压 ※4 DC24V±10%或DC48V±10%
绝缘电阻 10MΩ、DC500V
耐电压 AC500V��1分钟

使用环境温度、湿度 0~40°C（不得冻结）
35～80%RH（不得结露）

保存环境温度、湿度 －10~50°C（不得冻结）
35～80%RH（不得结露）

环境 无腐蚀性气体、爆炸性气体、粉尘
防护等级 IP40（IP50�※5）

重量 g ECG ※6 590 630
ECR 580 －

※1　通过按压动作进行夹持。�
※2　�重复精度表示动作条件相同时，重复夹持相同工件时的偏差。
※3　�向相同点重复进行定位时的停止位置的偏差。
※4　�DC48V 仅支持控制器 ECR。
※5　�橡胶盖（G/F）、电缆伸出种类、方向：选择外壳伸出（L/R/T）时。

规格

【图2】

RL

T
【图1】

SF

选择项 型号 适用控制器
ECG ECR

行程 14 ● ●
22 ●

橡胶盖 N ● ●
G/F ●

卡爪 N ● ●
2/3/4 ●

 电缆伸出�
种类、方向

L/R/T ●
F/S ● ●

选择项对应可否表

选择项 行程
14 22

橡胶盖 ＋20 －
外壳伸出 ＋100 ＋100

选择项重量（※6） （g）



10

FLSH-25 Series
外形尺寸图

外形尺寸图

●  FLSH-25GH114NC3-L/R/T ※（行程 ：14mm、橡胶盖 ：无、卡爪 ：通孔、电缆伸出种类、方向 ：外壳伸出）

●卡爪 ：侧面螺孔（2） ●卡爪 ：扁平（4） ● 橡胶盖（G/F） 
卡爪 ：基本型（N）

2-M6×1 深10
27.1

17.1

（
72

）

４ -φ5．5通孔

6 12

12
　

0
－

0.
05

2-M6×1  深10

27.1

A

A 17.1

深4φ4 ＋0.05 
＋0.02

22
4

22

2

10
　

0
－

0.
1

10
　

0
－

0.
1

33
.3

＋
2.

5
－

0.
2

※
1（

开
时

）

19
.3

　
0

－
0.

8
※

1（
闭

时
）

21.6

33.639.1

2-M6×1  深10（自背面）
2-φ5.2通孔

：外壳伸出  上面（T）

电缆伸出种类、方向 ：外壳伸出  左侧面（L）

电缆伸出种类、方向 ：外壳伸出  右侧面（R）

电缆伸出种类、方向

※　可动电缆
※　无法拆卸电缆
※　最小弯曲半径 31mm

※1　含原点恢复距离

4-M5×0.8 贯通

4
4-M5×0.8  深10

4-M5×0.8 贯通

全长156.8

（10.5）

6 12
25

24.1

全长138.2

7

6 12

（
72

）

26
.6

8.
9

4 
H

9 12
4.

95
5

16
＋

 2.
9 

0
（

闭
时

）

2
±

0.
2 （

开
时

）

（
82

）
（

41
.6

）

深4φ4 ＋0.05 
＋0.02

153.2
114.1

80.533.6

725

11

A（自背面）

深4（自背面）φ4 ＋0.05 
＋0.02

36

12
.5

（150）

50

33.6

47 52

A长孔部尺寸

2-R21

深44 ＋0.05 
＋0.02
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FLSH-25 Series

外形尺寸图

●  FLSH-25GH122NCN-L/R/T ※（行程 ：22mm、橡胶盖 ：无、卡爪 ：基本型、电缆伸出种类、方向 ：外壳伸出）

●卡爪 ：侧面螺孔（2） ●卡爪 ：扁平（4） ●卡爪 ：通孔（3）

2-M6×1 深10

28.9

18.9

157.7
118.6

80.538.125
11

A

深4φ4 ＋0.05 
＋0.02

22

4-M5×0.8 贯通 4
4-M5×0.8  深10

（10.5）

24.1

全长142.7

6 12

28
.6

9.
9

4 
H

9 14
4.

95
5

24
＋

 2.
9 

0
（

开
时

）

2
±

0.
2 （

闭
时

）

4 -φ5.5通孔

6 12

电缆伸出种类、方向 ：外壳伸出  左侧面（L）

A（自背面） 深4（自背面）φ4 ＋0.05 
＋0.02

：外壳伸出  上面（T）
电缆伸出种类、方向

12
.5（

84
）

28.9
18.9 A

10
　

0
－

0.
1

10
　

0
－

0.
1

41
.3

＋
 2.

6 
0

※
1（

开
时

）

19
.3

　
0

ー
0.

8
※

1（
闭

时
）

26.9

36.939.1

2-M6×1  深10（自背面）
2-φ5.2通孔

电缆伸出种类、方向 ：外壳伸出  右侧面（R）

※　可动电缆
※　无法拆卸电缆
※　最小弯曲半径 31mm

36

（150）

50

33.6

47 52

4-M5×0.8通孔

6 1212
　

 0
－

0.
05

2-M6×1 深10
深4φ4 ＋0.05 

＋0.02

22

A长孔部尺寸

2-Ｒ21

深44 ＋0.05 
＋0.02

※1　含原点恢复距离
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FLSH-25 Series
外形尺寸图

外形尺寸图

●  FLSH-25GH114NCN-F/S ※（行程 ：14mm、橡胶盖 ：无、卡爪 ：基本型、电缆伸出种类、方向 ：直接伸出）

●  FLSH-25GH122NCN-F/S ※（行程 ：22mm、橡胶盖 ：无、卡爪 ：基本型、电缆伸出种类、方向 ：直接伸出）

●卡爪 ：扁平（4） ●橡胶盖（G/F）
　卡爪 ：基本型（N）

●卡爪 ：扁平（4）

A长孔部尺寸

全长125.7 全长144.3

2-R2

1

深44 ＋0.05 
＋0.02

147.7

108.6

47.6 61 全长132.7

※　连接ECR时，虚线位置如下所示。

（200）
（72）

（
7）

（320）

接插件外壳

（19.5）

（16.9）

（
17

.6）
（

30
）

电缆伸出种类、方向 ：直接伸出  正面（F）

140.7

101.6

40.6 61

深42-φ4
（两面各1处）

＋0.05 
＋0.02

2×2-M6×1  深10（两面各2处）
2-φ5.2 贯通

A（两面各1处）

（
7）

（140）
18

33.6

25

25 52

电缆伸出种类、方向 ：直接伸出  侧面（S）

※　固定电缆 
※　无法拆卸电缆
※　最小弯曲半径 40mm

深42-φ4
（两面各1处）

＋0.05 
＋0.02

2×2-M6×1  深10（两面各2处）
2-φ5.2 贯通

A（两面各1处）
（140）

（
7）

18

※　卡爪的外形与外壳伸出相同。

※　卡爪的外形与外壳伸出相同。

（
66

）
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FLSH Series

�

��

��

��

��

���

���

� �� �� �� �� �� ��

夹持点距离ℓ(mm)

夹
持
力
(％)

※　�请参阅第15页。

�

��

��

��

�� �� �� �� ���

 

按压率（％） 

夹
持
力

（N/单侧）

※　��请参阅第1、5、9页。

选型

STEP1　 所需夹持力的计算

Fw> WL×g×K
n

FW ：所需夹持力（N）
n ：小爪的数量＝ 2
WL ：工件重量（kg）
g ：重力加速度＝ 9.8（m/s2）
K ：搬送系数

 5［仅夹持］
10［通常的搬送］
20［突然加速的搬送］

工件（重量WL）搬送所需夹持力以下述内容为基准计算。

确认右述条件，从夹持力图表中暂时选择机种。
夹持力因夹持点距离ℓ、按压率变化而变化。
请通过图表，确认在使用条件下能够获得充足的夹持力。

STEP2　 从夹持力图表暂时选择机种

ℓ

夹持点夹持力

夹持力和按压率
〈例 ：FLSH-20〉

夹持力与夹持点距离
〈例 ：FLSH-20〉

夹持力FW

摩擦力
μFw

摩擦力
μFw

重力WLg

惯性力

计算示例）从搬送速度V ＝ 0.75m/s减速0.1秒并停⽌的使用方法
将工件与小爪的摩擦系数μ设为0.1时，如下所示。

根据工件受到的力来计算搬送系数K

・惯性力＝WL×（V/t）

・重力＝ WLg

・所需夹持力FW＞
WL×（V/t）＋WLg

＝
WL×（V/t＋g）

＝
17.3WL

＝86.5WL
nμ nμ 2×0.1

∴根据以上公式，此时的搬送系数K为
WL×g×K

＝ 86.5WL
n

K ＝
n×86.5

g

＝
2×86.5

9.8
≒ 20

注意） 搬送时的冲击等，搬送系数K需要留出余量。即使摩擦系数μ比μ＝0.1高时，为确保安全， 
请将搬送系数K设定为10～20以上。

 V ：搬送速度（m/sec）
 t  ：减速时间（sec）
 μ ： 摩擦系数

关于搬送系数K
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FLSH Series
选型

例）L ：30mm　H ：20mm

选择FLSH-20时，L : 30mm、H : 20mm
的交点在推压率为100%的线内，可用。

●请尽量使用轻量短小的小爪。
　 如果既长又重，开闭时的惯性力会变大，卡爪会发生松动，加速卡爪滑动部的磨损，可能会对产品寿命产生不良影响。

●即使小爪形状在性能数据以内，也尽可能选择小型。这样，可以长期使用产品。
●小爪的重量会影响寿命，请确保在下述值以下。
　W<1/4h（1 个）W ：小爪的重量
 h ：夹爪的产品重量

夹持点的距离请在右图范围内使用。

STEP3　 小爪形状的确认

向卡爪施加外力时，请在［表1］的力矩以内使用。

STEP4 确认施加在卡爪上的外力

※　�请参阅第15页。

�

��

��

��

��

���

� �� �� �� �� ���

 

H
(mm)

L(mm)

��％

��％

按压率���％

L

夹持点

H

夹持点距离和按压率
〈例 ：FLSH-20〉

L L L

L垂直负荷
W（N） 

弯曲力矩M
P（N・m）＝W1×L

横向弯曲力矩
MR（N・m）＝W2×L

振动力矩
MY（N・m）＝W3×L

W 1 W 2

W 3

规格 垂直负荷
Wmax（N）

弯曲力矩
MPmax（N・m）

横向弯曲力矩
MRmax（N・m）

振动力矩
MYmax（N・m）

FLSH-16 98 0.68 1.36 0.68
FLSH-20 147 1.32 2.65 1.32
FLSH-25 255 1.94 3.88 1.94

计算示例）
型号 ：对 FLSH-20、L:40mm 施加负荷 W1 ：30N 时
MP ＝ 30×40×10 − 3 ＝ 1.2N・m<MPmax ＝ 1.32N・m

表1静态允许力矩
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FLSH Series

ℓ＝  L2＋H2 上进行计算。

夹持点距离 ℓ 上的夹持力。

夹持点距离与推压率

夹持力与夹持点距离

�

��

��

��

��

� �� �� ��

H
(mm)

L(mm)

FLSH-��

按压率���％ ��％

��％

�
��
��
��
��
���
���

� �� �� �� �� ��� ���

 

H
(mm)

L(mm)

FLSH-��

��％
��％

按压率���％�

��

��

��

��

���

� �� �� �� �� ���

 

H
(mm)

L(mm)

FLSH-��

��％

��％

按压率���％

�

��

��

��

��

���

���

� �� �� �� �� ��

夹
持
力
(％)

夹持点距离ℓ(mm)
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FLSH Series
维护部件

■维护部件（橡胶盖）

维护部件

型　号

适 用 机 种

氯
丁
橡
胶

FLSH-16G-06-COVER-G FLSH-16GH106

FLSH-20G-10-COVER-G FLSH-20GH110

FLSH-25G-14-COVER-G FLSH-25GH114

FLSH-16G-12-COVER-G FLSH-16GH112

FLSH-20G-18-COVER-G FLSH-20GH118

氟
橡
胶

FLSH-16G-06-COVER-F FLSH-16GH106

FLSH-20G-10-COVER-F FLSH-20GH110

FLSH-25G-14-COVER-F FLSH-25GH114

FLSH-16G-12-COVER-F FLSH-16GH112

FLSH-20G-18-COVER-F FLSH-20GH118



使用本公司的电动执行器来设计并生产设备时，客户有义务检查并确认能保证设备的机械机构及通过对其进行电气控
制而运转的整个系统的安全性，并在此基础上生产安全的设备。
为了安全地使用本公司的产品，产品的正确选择和使用、操作处理以及适当的维护保养管理都非常重要。
为了确保设备的安全性，请务必遵守警告、注意事项。
另外，请在检查并确认可保证设备安全性的基础上生产安全的设备。

警告

为了安全地使用本产品
使用前请务必阅读。

1 本产品是作为普通工业机械用部件而设计、生产的。
因此，必须由具有足够知识和经验的人员进行操作使用。

2 请在产品的规格范围内使用。
请勿在产品规定的范围外使用。此外，请绝对不要对产品进行改造或再加工。
另外，本产品的适用范围是作为普通工业机械用装置・部件使用，而在室外使用，以及在如下所示条件或环境的使用
不属于其适用范围。
（但是，在使用前与我司进行了咨询并充分了解本公司产品规格要求时，则可以使用，但请提前采取必要的安全措施，
在万一发生故障时也可避免危险。）
�用于与核能・铁路・航空・船舶・车辆・医疗器械、饮料・食品等直接接触的设备或用途、以及娱乐设施・紧急动作（断、
开等）电路・冲压机械・制动回路・安全措施等对安全性有要求的用途。
 用于可能对人身及财产造成重大影响，尤其对安全有较高要求的用途。

3 关于与装置设计相关的安全性方面，请务必遵守行业标准、法规等。

4 在确认安全之前， 切勿拆卸元件。
�请在确认与本产品有关的所有系统安全的前提下，检查或维修机械装置。
�停止运转后，仍有可能存在局部高温或充电部位，因此请小心操作。
�检查或维修设备之前，请切断装置的电源和相应设备的电源，注意避免触电。

5 为防⽌发生事故，请遵守各产品的使用说明及注意事项。
�示教作业和试运行时可能发生意外动作，请充分注意不要伸手触摸执行器。另外，从看不见轴体的位置进行操作时，
在操作之前，请务必确认在执行器移动时也能保证安全。

6 为防⽌触电，请务必遵守注意事项。
�请勿触摸控制器内部的散热器、水泥电阻及马达。
否则可能因高温而导致烫伤。请在间隔足够长的时间后，再进行检查等作业。
刚关闭电源时，在内部电容器中积累的电荷释放之前，依然会施加高电压，因此在大约3分钟之内请勿触摸。
�进行保养、检查之前，请切断控制器的供电开关。
否则可能会由于高电压导致触电。
�在通电状态下请勿进行接插件类的拆卸或安装。否则可能会导致误动作、故障或触电。

7 请安装过电流保护装置。
控制器的配线请根据JIS�B�9960-1 ：2019（IEC�60204-1:2016）�机械类的安全－机械的电气装置-�第1�部 ：按照常规要求
事项，请在主电源、控制电源，以及I/O用电源电路上安装过电流保护器（配线用断路器、电路保护器）。
（摘自JIS�B�9960-1�7.2.1�常规事项）
电路电流可能会超过元件的额定值或导体容许电流的较小值时，必须采取过电流保护措施。关于应选择的额定值或设
定值，在7.2.10�中作出规定。

8 为防⽌发生事故，请遵守下述注意事项。

■本手册的安全注意事项分为“ 危险”、“ 警告”、“ 注意”等级。

危险: 误操作时可能出现死亡或重伤等危险的情况，或发生危险时的紧迫性（紧急程度）较高
的限定情况。（DANGER）

警告: 误操作时可能出现死亡或重伤等危险的情况。
（WARNING）

注意: 误操作时可能出现轻伤或财产损失的危险情况。
（CAUTION）

此外，在某些情况下，“注意”事项也可能造成严重后果。
任何等级的注意事项均为重要内容，请务必遵守。
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保修
1 保修期
本产品的保修期为向贵公司指定场所交付后的1年内。

2 保修范围
在上述保修期内，如果发生明显由于本公司原因导致的故障，本公司将免费提供本产品的替代品、必要的更换用零部
件或者由本公司工厂进行免费维修。但是，下列情况不在保修范围内。
①在不符合产品目录、规格书、使用说明书中所记载的条件、环境下使用时。
②超过耐久性（次数、距离、时间等）以及由于消耗品相关的事由导致故障时。
③故障的原因不在于本产品时。
④不按照产品本来的使用方法使用时。
⑤故障的原因是与本公司无关的改造或修理时。
⑥因交货当时现有技术无法预知的原因导致故障时。
⑦因自然灾害或人为等非本公司责任导致故障时。

另外，此处的保修只针对本产品本身，由于本产品的故障引发的其他损失，不在保修范围内。
注）关于耐久性及消耗品请咨询最近的本公司营业所。

3 确认适合性
请用户自行确认本产品是否适合用户使用的系统、机器、装置。

4 服务范围
交付产品的价格中，不包含派遣技术人员的服务费用。以下情况另行收费。
（1）安装调整指导及试运行现场指导
（2）保养检查、调整及修理
（3）技术指导及技术培训（操作、程序、配线方法、安全培训等）

出口时的注意事项
关于本样本中记载的产品或相关技术
本样本中记载的产品或相关技术中，如果属于美国出口管制条例（EAR）的管制对象，则在产品页中记载有EAR�对象产品
的标识。
出口或提供属于EAR�管制对象的产品或相关技术时，请遵守美国出口管制条例（EAR）。
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为了安全地使用本产品 
使用前请务必阅读。 
请同时参阅“电动执行器、控制器ECR・ECG系列（样本编号No.CC-1444C）”。

设计·选型时
个别注意事项 ：电动执行器　FLSH系列

警告  
■   夹持力可能会因停电等而降低，因此请进行安全设

计。停电等导致夹持力减小，可能会引起工件松脱，
因此请设计不会损伤人体及机械装置的安全装置。 
 

注意  
■   夹持长工件或大工件时，为了稳定夹持需以夹持重

心为前提条件外，还需增加卡爪尺寸或使用多个卡
爪以确保稳定夹持。 
 
 
 
 
 
 
 

■   橡胶盖为易损件。根据需要进行更换。
 ■   请选择夹持力相对于工件重量留有一定余量的机种。
 ■   请选择开闭幅度相对于工件尺寸留有一定余量的机

种。否则开闭幅度及工件的偏差会导致夹持位置不
稳定。  
此外，夹持运行的开口时，请根据背隙量增加行
程。
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项目 使用螺栓 紧固扭矩（N･m）
FLSH-16 M3x0.5 0.59
FLSH-20 M4x0.7 1.4
FLSH-25 M5x0.8 2.8

夹爪

工件

负荷 NG

负荷 NG

将小爪安装至夹爪时，请考虑
对夹持机构本体的影响，用扳
手等支撑后紧固，以免夹爪扭
转。

紧固

电缆夹、扎带锁等

L
L

注意  
■   从执行器外露的电缆请勿可动。  

请固定电缆部。  
另外，电缆请在弯曲半径40mm以上的状态下使用。

（※外壳伸出以外） 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

■   外壳伸出电缆请使用弯曲半径31mm以上的电缆。 

■   本体安装请参照以下内容。 
●正面安装 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

■   非通电时需去除工件时，请使用手动操作板开闭卡
爪，或拆下小爪以去除工件。请勿对手动操作板施
加过大的力。否则会导致破损或动作不良。（参阅
第21页） 

■   在拆装或搬送工件时，请勿对卡爪及小爪施加过大
负荷。否则， 可能会使卡爪上的线性导轨转动面出
现损伤或洼坑，导致动作不良。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

 
■   请确保本体安装面以及卡爪没有损害平面度、直角

度的凹痕、伤痕等。 
■   除本体固定及小爪固定用的螺丝外，客户请勿进行

增拧、拆解。 
可能会导致动作不良。

 ■   小爪安装方法 
 
 
 
 
 
 
 

安装·装配·调整时

项目 使用螺栓 紧固扭矩
（N·m）

最大拧入深
L（mm）

FLSH-16 M4x0.7 2.1 8
FLSH-20 M5x0.8 4.3 8
FLSH-25 M6x1.0 5.2 10

项目 使用螺栓 紧固扭矩
（N·m）

最大拧入深
L（mm）

FLSH-16 M4x0.7 1.6 4.5
FLSH-20 M5x0.8 3.3 8
FLSH-25 M6x1.0 5.2 10

项目 使用螺栓 紧固扭矩
（N·m）

FLSH-16 M3x0.5 0.88
FLSH-20 M4x0.7 2.1
FLSH-25 M5x0.8 4.3

●侧面安装

●使用通孔
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使用·维护时

注意  
■   重复精度此处的重复精度与同一条件（夹爪固定、

使用同一小爪等参阅下文）下反复夹紧、松开时的
卡爪停⽌位置偏移。  
开闭时的冲击可能会导致工件位置偏移、重复精度
下降。此外，请注意小爪的磨损和刚性不足也可能
会导致精度下降。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

■   推压动作时，背隙量不受影响。定位动作时，夹爪位
置会因背隙而产生偏移，因此请考虑背隙量设定位
置。 

■   在推压动作中进行夹持时，设定目标位置请留有余
量。（请加上背隙量） 

■   夹持工件时按请在动作中使用。  
定位动作及定位范围内， 请避免夹爪及小爪碰撞工
件。  
否则进给丝杠会卡入，导致动作异常。 

■   夹持解除时的动作扭矩按请加大动作扭矩。  
如果解除扭矩较小，有时会无法解除扭矩。 

■   操作设定异常导致卡爪发生渗透时，请用手动操作
板开闭卡爪。但是，请勿对手动操作板施加过大的
扭矩。  
否则会导致破损或动作不良。 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

■   本卡爪使用有限轨道导轨。因此，在因移动或旋转
等而施加惯性力时，钢球会靠近而增加滑动阻力或
者精度下降。这种情况下，请进行全行程动作。 

■   导轨部请以6个月或动作100万次中较早一方为准，
对导轨轨道面涂抹AFF润滑脂（THK株式会社制）。 
 

Y

X

条件 
・小爪尺寸、形状、重量 
・小爪的工件夹持位置 
・夹紧方法、长度 
・小爪与工件接触部的阻力 
・夹持力的变动等

拆下手动操作罩
手动操作板

拆下手动操作罩

手动操作板

● ：基准位置
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希望机种

基本规格 最大行程（单侧）： mm

动作条件

移动行程（单侧）：  mm、移动时间 ：  s

夹持力（单侧）:  N

开闭速度（单侧）:  mm/s、夹持速度 ： mm/s

重复精度 ：± mm、重复定位精度 ：± mm

负荷条件

安装形式 ：
水平 / 壁挂 / 垂直 / 其他

工件重量 ：  kg、工件材质 ：　　

小爪个数 ： 小爪材质 ：　

小爪长度 ： 
　H:  mm 
　L:  mm 

卡爪承受的外力 ：　有／无 
 
 
 
 
 
 
 

使用环境
环境温度 ： ℃、环境湿度 ： ％

环境 ：

接口规格 并行 I/O / IO-Link / CC-Link / EtherCAT / EtherNet/IP

特别记载事项

夹持点

垂直负荷
W（N）

W 1

L L

L

L

W 2

W 3

振动力矩

横向弯曲力矩弯曲力矩

（负荷 ： N） （ 负荷： N、 
距离： mm）

（ 负荷： N、 
距离： mm）

（ 负荷： N、 
距离： mm）

L

H

选型条件：

FLSH系列选型检查表
填写后请发送至就近的营业所。我们将回复选型结果。

客户：
贵公司名 部门

姓名 邮箱

ＴＥＬ ＦＡＸ

→　CKD（经办人　　　　　　　）行
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电动执行器　FLSH/FLCR/FGRC系列 样本编号�：CC-1444C

■  双卡爪夹持型　FLSH系列 
适用于多品种工件的灵活搬送

■  滑台型　FLCR系列 
适用于短行程的工件搬送和定位

■  旋转型　FGRC系列 
适用于分度动作和工件的翻转

■  控制器　ECR系列 
可连接各种执行器的“同一个控制器”

■  控制器　ECG系列 
库存管理简单、设计简单、设定简单的 

“新控制器”

继承与进化

电动执行器
 双卡爪夹持型 FLSH Series
 滑台型 FLCR Series
 摆动型 FGRC Series
 控制器 ECR Series
 控制器 ECG Series

ELECTRIC ACTUATOR FLSH, FLCR, FGRC, ECR, ECG SERIES

New Products

CC-1444C 4

样本编号�：CC-1422C

■  滑块型　EBS-M系列 
适用于快速搬送

■  导向内置式　活塞杆型EBR-M系列 
适用于压入、升降

■  控制器　ECR系列 
可连接各种执行器的“同一个控制器”

■  控制器　ECG系列 
库存管理简单、设计简单、设定简单的 
“新控制器”

电动执行器
	 滑块型	 EBS-M/G	Series
	 导向内置式活塞杆型	 EBR-M/G	Series
	 控制器	 ECR	Series
	 控制器	 ECG	Series

ELECTRIC	ACTUATOR	EBS,	EBR,	ECR,	ECG	SERIES

新的选择带来新的可能

New Products

CC-1422C	 3

电动执行器　EBS-M/EBR-M系列


