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AnyWireASLINK简介

通过 I�O 组⮱Ą䔈ࡃą⣝γ 通过ౕⰮ配线̷采用传ᙌ器⮱Ą䃷ࡃą⣝γ

ᰡߍᄼಸࡃ

8 ◦输ڒ组2 ◦输ڒ组

䔋ᣒ传ᙌ器⮱电缆⮱线ᷭ≸

通፥⮱传ᙌ器

ON ᝃ OFF

ASLINKSENSOR

ONOFF

ᰶ҆ౝ⮱ ON ⇎ᰶ҆ౝ⮱ ON
ONOFF

ᙌᏁ水平⮱⯾㻳

以ᒭ᭜… ຯҬ用 AnyWireASLINK 㘪ߌ

断线？

未检测？

ࣾ⩌线！
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ϻ̷Ѻᣔݣ器Გ䃫㒛
ᙌᏓe䬵թぶ

Ԋႅ䃫Ⴧթ ᕨ᠙अᰡ

自动䃝ᒂ自动䃝ᒂ 自动䃫Ⴧ自动䃫Ⴧ

䲖  新  的  Ⱞ  䙺  线䲖  新  的  Ⱞ  䙺  线 传  ᙌ  器  的  䃷  断 传ࡃ   ᙌ  器  的  䃷  断 ࡃ 

AnyWire Ⱞ配线

通䃜电缆自⩞通䃜电缆自⩞
通用⩢㐳
ᬏ设⩢㐳
䶱备⩢㐳}OK!

用 2 㟜传䔮用 2 㟜传䔮

電源

信号

電源

信号

2
芯
2
芯

倅ោឝᕔ倅ោឝᕔ

24V

12V

0V

干扰干扰
䔋ᣒキࢂ
ܳ支キࢂ
䔋ᣒキࢂ
ܳ支キࢂ

䯳电路ጰᅭ自⩞䯳电路ጰᅭ自⩞

AnyWireASLINK 是一Ⴙڕ㐔ឬ了以ᒭ的 AnyWire Ⱞ䙺线系㐌的х䊷性হ特点，Ꭳ́增加了ऱ䭱加值的ܿ时代的Ⱞ䙺

线系㐌。

◆系㐌Ჱᘼఫ

ASLINK&3

ऱ公司 PLC

ASLINKT&3MINAL ASLINKAMP ASLINKS&NSO3

͝ჹ⮱
ϻ〆಄㓑

有ڠ主ᣔ装置、ϻ〆模಄ぶ的䄓ᗲ，

䄤࣯⚔ AnyWireASLINK ϔ৮Ⱋ录。ȟī
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䔯Ꮑλᱧகϧऱऱᵤ的䰭Ⅿ

AnyWireASLINK System

ターミネータ
（波形整形モジュール）

汎用センサ等

ASLINKTERMINAL

ASLINKSENSOR

ASLINKAMP

ASLINKER（ケーブルタイプ）
汎用
センサ

汎用
出力機器

汎用
センサ

汎用
出力機器

刀具应答单元
B281SB-ID08-C20

䛺发单元

当ݺ的机器人ᣔ制，⩞于机械手䊷Გ䊷倅功能ࡃ、ฺᱯࡃ，因此出现了ऱऱᵤ的䄫䷅。

AnyWireASLINK 是一ᰭٵ进的传ᙌ器Ⱞ䙺线系㐌，同时也是一ᰭ䔯व于㼐۠倅功能ࡃ、ฺᱯࡃ机器人机械手部的ऱ

䄫䷅的“机器人Ⱞ䙺线”系㐌。

机械倅ߌ㘪ࡃፓᲒ⮱多◦ࡃ AnyWireASLINK

Ȓ线䷻䮖⮱๔

Ȓ多㟜电缆ᄩ㜡转
㠰డऄ䭽ݣ

Ȓᮧ㘪传ᙌ器ぶ᠌量器ڤ⮱ᥚ䒪

Ȓ配线ᦖᨓᄩ㜡ᱯ䉕⮱ϔ⩌

ᥚ䒪传ᙌ器⮱品ߍ AnyWireASLINK

机械হ机器人⮱๔ಸࡃ AnyWireASLINK

机械⮱多͗ࡃ AnyWireASLINK

ロボットハンド上の配線イメージ多ᵤࡃ⮱机器人ᣔݣ AnyWireASLINK

RJ51AW12AL
RU N

L I N K  S E T

E RR

A L M

S E T

24 V

A n y W i r e

0V
24 V
0V

D P
D N

( L G )

0-5V

0-10V

4-20ｍA

1-5V

※有ڠ䄓ᗲ，䄤࣯⚔ P.04

※有ڠ䄓ᗲ，䄤࣯⚔ P.03

MODE

BR27-01
Resend Unit

Ȓᥚ䒪䃫ิ⮱ߍᄩ㜡
机械⮱๔ಸࡃ

　ī机器人᱙䏘⮱๔ಸࡃ

ȒⰮ配线ࡃ
īϲ喙ᵦ线，输ڒ输ܧ

䓫 256�256 ◦
Ȓោឝ㘪߈ᑧ

Ȓ通过ᄼಸ᠌ٰࢂ
䄨ः᠌թ

Ȓ采用ោឝ㘪߈ᑧ⮱
传输式，᠌ᢛ
也Б人ᩫᓰ

Ȓ通过Ⱞ配线ࡃহ䊲ᄼಸ I�O，
⣝机械⮱ᄼಸ䒨量ࡃ

Ȓ刀ڤ换装ᬣ传输也㘪自动ᖏฺ

ȒຯҬ用刀ڤᏁめٰࢂ，݆可以
　īۼᄾ刀ڤᰡ换ᬣ⮱通Ԏ䩆䄜
　ī自动䃳ݘႶ装刀ڤ

Ȓऱ PL$ 用ͨᣔ装㒛
Ȓᐭᩫ式⣝౧㑾㐉
ȒP$ ᣔݣ（P$I EYpreTT）

Ȓ㜠ऱڙथ机器人ᣔݣ器⮱ I�O Ꭳ行䔋ᣒ

Ȓᄦ换刀器⮱Ꮑᄦ

Ȓ多͗⩌ϔࢯუ⮱机器人⮱⌤ౕ

Ȓᄦऱᣔݣ器⮱Ꮑᄦ
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㈨㐌Ჱఠ

DC24V

DC24V

ᐭ放式现౧㑾㐉

AnyWire 传输线䌜

㜠机器人䙺线

㜠机器人䙺线

AnyWire 传输线䌜

AnyWire 传输线䌜

AnyWire 传输线䌜

AnyWire 传输线䌜

机器人机械手上的 I/O 可以䛴用 4 㟜⩢㐳进行䔋接হᣔ制。

与ᣔ制器之间的䔋接式可以ϻ̸列 4 式中䔶᠖。

ȟȟ1. PLC喍M&LS&C i2-3、i2-F、2、L、F喎

ȟȟ2. ᐭ放式现౧㑾㐉喍CC-Link、CC-Link I& FielE、DeWiceNet、P3OFIB6S、&thernet喎

ȟȟ3. PCI &xQreTT

ȟȟ4. Ꭳ行输入输出䔋接喍机器人ᣔ制器D型喎

・M&LS&C i2-3
・M&LS&C i2-F
・M&LS&C -2
・M&LS&C -L
・M&LS&C -F
有支持上䔝䶦Ⱋ的 AnyWireASLINK 
主ᣔ装置。

・CC-Link
・CC-Link I& FielE
・DeWiceNet
・P3OFIB6S
・&thernet
有支持上䔝䶦Ⱋ的 AnyWireASLINK 
主ᣔ装置。

M&LS&C-2 
AnyWireASLINK 主ᣔ装置
2J51AW12AL

PCI &xQreTT 用
AnyWireASLINK
主ᣔ装置接ऐ

AnyWireASLINK
䛺发单元
B327-01

ຯ将输入输出模组设置ͧⰥ同的地址，݆通过输入的 ON/OFF 可以ᣔ制成对的输
出 ON/OFF。
即使不䙺置 PLC，也可以ᐧ⿸Ⱞ䙺线传输系㐌。

CC-Link I& FielE-AnyWireASLINK
ᶒ单元
N;2AW1GFAL

机器人机械̷⮱ᥚ䒪䃫ิᘼఫ

ऱڙथ机器人

1� PL$ 䔋ᣒᘼఫ

2� ᐭᩫ式⣝౧㑾㐉䔋ᣒᘼఫ

3� P$I EYpreTT 䔋ᣒᘼఫ

4� I�O Ꭳ行䔋ᣒ（组䬡传输）ᘼఫ

MODE

BR27-01
Resend Unit

输出单元 输入单元

机器人ᣔ制器

Ꭳ行输入 Ꭳ行输出

Ȳϭ͵᭜Ą组䬡传输ą喤ȳ

DC24V

ϔ͇用 PC

DC24V

ASLINKS&NSO3

型⩢ٶ

ASLINKAMP

㏑型ٶ

ASLINKAMP

A/D 型

ASLINKS&NSO3

型߈ࢸ

ASLINKT&3MINAL

歧管侞动器

CKD 株式会社对应
侞动器

ASLINKS&NSO3

䓾接型

ASLINK&3
通用输入输出设备用
2 点ᄼ型模组

ASLINKT&3MINAL
通用输入输出设备用
8 点ᄼ型模组

ASLINKT&3MINAL
一Ҁ型ᄼ型模组喍4、8、16 点喎
支持 e-CON 

ASLINKT&3MINAL
ᄼ型〜子Წ模组

喍8、16 点喎

ܳ᪐

线
e-$ON

〜ၽᲬ

⾧⅁侞动

߈ࢸ⅁⾧

A/Dٶ㏑

电传ᙌ器ٶ

䓾ᣒ传ᙌ器

电传ᙌ器ٶ

Გ自输入
单元的信号

Გ自ᣔ制器
的信号
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换刀更简单（刀具应答单元）

刀具应答单元的运用

AnyWireASLINK System

这是一种独特的装置，可以实现多个机械手（刀具）的简单换刀！

◇识别信息的登录与返回功能

■控制机械手（刀具）的 AnyWireASLINK 主控装置存储、监视的所有 ID 与实际存在 ID、虚拟 ID

■机械手（刀具）构成例 ■刀具应答单元设置

刀具应答单元
B281SB-ID08-C20

刀具信息（C）

刀具 C

刀具 C 用
控制程序

刀具应答单元
B281SB-ID08-C20

地址设定器
ARW-04

・识别信息登录
・应答 ID 信息登录

C
AnyWireASLINK
传输线路

識別情報传
输
线
路

近年来，1 台机器人换装多个机械手（刀具）、支持多种工件、以便提高生产效率的方式日

益受到关注，但是在构造上必须考虑适合各个工件的工作，因此 I/O 点数、机器构成各不

相同。

这样，识别所安装的机械手（刀具）、切换控制等就变得越来越困难。

本单元可以解决这种“难题”。

刀具应答单元是一种可用于采用多个不同 I/O 结构的机械手（刀具）装置的单元。

本单元具有机械手识别信息，因此可以选择性地根据机械手进行控制。

另外，在每次更换机械手时没有必要重新进行地址自动识别，只需对断线错误进行复位即可恢复正常的传输。

刀具应答单元拥有自身可以任意
登录的 8 位 ON/OFF 信息，通
过对多个机械手、刀具分别进行
设置，可以返回该机械手、刀具
的识别信息。

◇虚拟 ID登录与应答补充功能
如果换装不同 I/O 构成的多个机械手、刀具，则由于 ID 的不一致，可能引起各种故障。

（如复位之后仍出现断线错误、无法检测 I/O 断线、无法进行适当控制等）
利用这种应答补充功能，虚拟地应答实际不存在的 I/O 的 ID ，可以避免 ID 不一致引起的故障。

主控装置

刀具 A

刀具 B

刀具 C

0 8 9 10 16 18 20 22 24 28

0 8 9 10 16 18 20 22 24 28

0 8 9 10 16 18 20 22 24 28

B

A

C

[ 刀具 A]

[ 刀具 B]

[ 刀具 C]

16
刀具应答单元补充的虚拟 ID

（单元本身实际并不存在）

8
实际存在的 I/O 单元及其 ID

0
刀具应答单元及其 ID

搭载ID
（模组地址）
 0、8、9、10、18、20、22

搭载ID
（模组地址）
 0、8、16、18、24

搭载ID
（模组地址）
 0、8、20、28

自动识别所有 ID 地址。

虽然各机械手（刀具）的构成不同，

但是利用刀具应答单元的功能，任何

刀具均可以通过所有 ID 进行应答。因

此，换刀之后，只需进行断线标志复

位即可瞬时恢复正常的传输。
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ᱧகϧᱧᷝᄩڒҸ

未 ᄩ ڒ

ȑ机器人机械⮱倅ߌ㘪ᰶࡃᒵ多ݣ㏓

倅ߌ㘪ࡃ（I�O ◦ߍ） 配线ᵦߍ

配线ᵦᕿჇ倅ߌ㘪ࡃ（I�O ◦ߍ）

͚㐔 #O9
机器人机械๔ಸࡃ
重量ߍ、机器人๔ಸࡃ
䓽行动线᩵⢴ѻ̸

̺䰭㺮͚㐔 #O9
机器人机械ᄼಸࡃ
重量䒨ۼ、机器人ᄼಸࡃ
䓽行动线᩵⢴倅

็㟜⩢㐳
ᢏ刀器的ᗲ̸ۢ，Ხ增加
成᱙ 6P

4 㟜⩢㐳
ᢏ刀器的ᗲ̸ۢ，Ხۼᄾ
成᱙ DPXn

ᄩ ڒ

40 㟜电缆配线

ᢏ刀器的ᗲ̸ۢ，Ხ增加
成᱙ 6P

中㐔〜子 BO9

็㟜⩢㐳

Გ自⩢ⷮ䬭、传ᙌ器的䙺线

⩢ⷮ䬭、传ᙌ器Ⱞ䙺线

机器人机械、刀ڤノ⤳̷
B281SB-ID08-□□20

输入ń8 点 � 输出ń8 点

无中㐔〜子 BO9
输入：ᰭ大 256 点喠输出：ᰭ大 256 点 

4 㟜⩢㐳

刀ڤᏁめٰࢂ

ᰶڤ 8 Ѻι䔈ݣԎᖜࣾ䔮、㮇᠌ I% А⤳
Ꮑめߌ㘪⮱⠙➦⮱Ą䃳ݘ用ٰࢂą

即使通过ᢏ刀器以 1 台机器人ᣔ制็机器人
机械手的ᗲ̸ۢ，也可以识别所安装的机器人
机械手，Ꭳ́不需要每⁎进行地址自动识别。
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ᱧகϧ⩌ϔࢯუ的व҉цѡ

AnyWireASLINK System

᱙系列之ใ的机器人ᵦᢛ机械㛯ڲ䙺线的有无、线ᒱ৮的不同，有的ᒵ䯫䔯应。！

̶㤞⩢ᱧᵗᐼч

ᵗᐼч�Ⴖጊ⩢ᱧ

ᵗᐼч�%&NS0�WA7&

垂直多关节机器人　VS 系列　VS-060
可搬重量　4kg

NI55Aᵗᐼч

自动换刀器
OMEGA type S-OY
可搬重量　24kg

垂直多关节机器人　MOTOMAN-GP8
可搬重量　8kg

垂直多关节机器人　MOTOMAN-GP7
可搬重量　7kg

垂直多关节机器人　MELFA FR 系列
（RV-13FR SH01、02、04、05）（RV-FR 系列）
可搬重量　4～20kg（RV-4FR～RV-20F）

水平多关节机器人　MELFA FR 系列
（RH-FR 系列）
可搬重量　3kg、6kg（RH-3FRH、RH-6FRH）

采用传输线路用配件（另行购买品），可以通过内装电缆建立传输线路。也支持电缆
内装规格！

※ ŗ、Ř可以ᵦᢛ机器人的机型、使用的䙺管ڲ装㻱ᵩᲒ进行组व。

※AnyWire 是̶㤞⩢机的“M&LFA 机器人”व作цѡ。

※AnyWire 是安ጊ⩢机的“单元⩌ϔࢯუ喍SI व作цѡ喎”。

① 外部配线组件（前机械臂部、基座部外部配线组件）

② AnyWireASLINK 转换适配器电缆（前机械臂部、基座部用）

…三菱电机株式会社

…株式会社 AnyWire



2017  copyright  Anywire corporation  in Japan. 2017年11月  alrbpca-c

ϔ品䭢ღ

在同一地址所设置的输入模组与输出模组之间进行传输

用于添加机器人机械手、刀具的识别信息、补充AnyWireASLINK的断线检测动作的单元。

／ : 无该当 － ：未定



式

I�O ◦

输ڒ 输ܧ ಸत

输ܧ
输ڒ
规格

ᴴ۳
Ф格

	¥


䔋

ᣒ

ᅧ
ᄥ

	NN）

重
量

（g）传䔮Ӕ I�O Ӕ

⊵㕄电≮
（NA） 〜ၽ

Წಸ

90A

28.9x81x39.4尺寸 A:

4 线式
	 㐊㑅 


6 40 BL296SB-08F-V50%$输8ڒ NPN

㳧͊式
〜ၽᲬ

6 40 BL296SB-08FS-V50%$输8ڒ PNP
6 26 BL296XB-08F-V50%$ 输ڒ �Tr 输4ܧ NPN
6 26 BL296XB-08FS-V50%$ 输ڒ �Tr 输4ܧ

4
4 PNP

6 10 BL296PB-08F-V50Tr 输8ܧ NPN
6 10 BL296PB-08FS-V50Tr 输8ܧ PNP

式

I�O ◦

输ڒ 输ܧ ಸत

输ܧ
输ڒ
规格

ᴴ۳
Ф格

	¥


䔋

ᣒ

ᅧ
ᄥ

	NN）

重
量

（g）传䔮Ӕ I�O Ӕ

⊵㕄电≮
（NA）

22
17

A



ㆨ

ͨ机

ၽ机
2 线式

	 䲋㐊㑅 

10 LA-A12W多◦输ڒ

	 䃫Ⴧᬣ转换 

16 0-10V、0-5V、

1-5V、
0-20mA、4-20mA 10 LB-A12W16

17x60x9.2尺寸 A:

10x72x36.7尺寸 A:

40x100x48尺寸 A:

在主机上增接
子机的状态

※还准备有16点型。



式

I�O ◦

输ڒ 输ܧ ಸत

输ܧ
输ڒ
规格

ᴴ۳
Ф格

	¥


䔋

ᣒ

ᅧ
ᄥ

	NN）

重
量

（g）传䔮Ӕ I�O Ӕ

⊵㕄电≮
（NA）

I�O Ӕ
䔋ᣒ用
䔋ᣒ器

40A4 线式
	 㐊㑅 


6 40 BL296SB-08F-4-20%$输8ڒ NPN

e-CON

6 40 BL296SB-08FS-4-20%$输8ڒ PNP
6 26 BL296XB-08F-4-20%$ 输ڒ �Tr 输4ܧ NPN
6 26 BL296XB-08FS-4-20%$ 输ڒ �Tr 输4ܧ

4
4 PNP

6 10 BL296PB-08F-4-20Tr 输8ܧ NPN
6 10 BL296PB-08FS-4-20Tr 输8ܧ PNP

21x100x37.1尺寸 A:

※还准备有16点型。

每台可以进行 1Ch 的模拟输入 ( 占有 16 点 )

22
17

A
ͨ机

ၽ机

2 线式
	 䲋㐊㑅 


20 LA-A1AW多◦输ڒ
	 䃫Ⴧᬣ转换 


16 0-10V、0-5V、
1-5V、

0-20mA、4-20mA 20 LB-A1AW16

I�O ◦

输ڒ 输ܧ ಸत

输ܧ输ڒ

规格

ᴴ۳
Ф格

	¥


䔋

ᣒ

ᅧ
ᄥ

	NN）

重
量

（g）传䔮Ӕ I�O Ӕ

⊵㕄电≮
（NA）

28
41

A
B2 线式

	 䲋㐊㑅 


13.8
电ⷮ
ᙌᏁ

1 M8
M12
M18
M30

ᷭ≸䌊⻨
	NN


0～ 1
0～ 2
0～ 5
0～ 10

8.41
1
1

8
8.2

BS-K1117-M08-1K
BS-K1117-M12-1K

54
117

C
D

BS-K1117-M18-1K
BS-K1117-M30-1K

B2N87SB-02D□
-CC20

BL2LN87SB-02D□
-CC20

ಸत

ᴴ۳
Ф格

	¥


ᅧ
ᄥ

	NN）

重
量

（g）

200A

电⎽

传输线路侞动器喟
（ӈ㐆㜠䔋ᣒ器〜ၽ）  

电24$% ࢸ<V>喐15 嗣喒10�（%$21�6 嗣 27�6<V>）
∏㏦ 0�5<V>p-p NBY�
电≮ 0�1<A>（䔋ᣒ 128 झϻ〆಄ᬣ，̺क़䉌㢤电≮。）

BR27-01

14x38x7.5尺寸 A:

ಸत

ᴴ۳
Ф格

	¥


ᅧ
ᄥ

	NN）

A

ắ㺮

8 Ѻ⮨ᒂԎᖜࣾ䔮、I% 㶒ٲᏁめ、ࣾ䔮ߌ㘪ٰࢂ B281SB-ID08-C20

A8 Ѻ⮨ᒂԎᖜࣾ䔮、I% 㶒ٲᏁめ、ࣾ䔮ߌ㘪ٰࢂ（IP67）
ፓ M12 SNBrtDMiDk 䔋ᣒ器 B281SB-ID08-G220



式

I�O ◦

输ڒ 输ܧ ಸत

输ܧ输ڒ

规格

ᴴ۳
Ф格

	¥


䔋

ᣒ

ᅧ
ᄥ

	NN）

重
量

（g）传䔮Ӕ I�O Ӕ

⊵㕄电≮
（NA）

20A

2 线式
	 䲋㐊㑅 


4 线式
	 㐊㑅 


3.4 B2N87SB-02D-CC20%$输2ڒ NPN
3.4
1.5 10.0
1.5 9.2

B2N87SB-02DS-CC20
BL2LN87SB-02D-CC20
BL2LN87SB-02DS-CC20

%$输2ڒ PNP
%$输2ڒ NPN
%$输2ڒ PNP

ᒏ式

I�O ◦

输ڒ 输ܧ ಸत

输ܧ输ڒ

规格

ᴴ۳
Ф格

	¥


䔋

ᣒ

ᅧ
ᄥ

	NN）

重
量

（g）传䔮Ӕ I�O Ӕ

⊵㕄电≮
（NA）

13
40

A
B

2 线式
	 䲋㐊㑅 


13
ⷮᕔ

1 ⅁㑥

⅁㑥 	 ᩫ๔器͚㐔ಸ） 82

尺寸 B:
放大器 14×38×7.5

头部 20×4.5×4
B285SB-01-1K1 BM-C27-DM9

　　　-50-5050

SMC公司制气缸圆槽对应

B285SB-01-1K1
BM-C27-DM9-50-5050

10.4ｘ22ｘ11.3尺寸 A:

Smartclick是欧姆龙株式会社的注册商标。

M8×51.8尺寸 A:
M12x50.9尺寸 B:
M18x50.5尺寸 C:
M30x60.6尺寸 D:

I�O ◦

输ڒ 输ܧ ಸत

输ܧ输ڒ

规格

ᴴ۳
Ф格

	¥


䔋

ᣒ

ᅧ
ᄥ

	NN）

重
量

（g）传䔮Ӕ I�O Ӕ

⊵㕄电≮
（NA）

30
31

A
B2 线式

	 䲋㐊㑅 


6.3
电ⷮ
ᙌᏁ

1 φ4
φ5.4
M5

ᷭ≸䌊⻨
	NN


0～ 0.8
0～ 1
0～ 1

6.51
1 6.4

BM-K1117G-S04-1K
BM-K1117G-S05-1K

31C BM-K1117G-M05-1K

φ4×16尺寸 A: φ5.4×16尺寸 B:
M5×16尺寸 C:

头
部
头
部

14×38×7.5
尺寸 A、B、C 共用：放

大
器

放
大
器

ᒏ式

I�O ◦

输ڒ 输ܧ ಸत

输ܧ输ڒ

规格

ᴴ۳
Ф格

	¥


䔋

ᣒ

ᅧ
ᄥ

	NN）

重
量

（g）传䔮Ӕ I�O Ӕ

⊵㕄电≮
（NA）

25A2 线式
	 䲋㐊㑅 


20
ᙌࢸ

1
߈ࢸ

䃎
߈ࢸ

（kPB）

⌤वࢸ
－100～ 100 202

16 20

B284SB-01-1KLP30
B284SB-02-1KLP30
B284SB-J1-1KLP30

30x30x26.8尺寸 A:

“B284SB-J1-1KLP30”是以占有输入16点，通过10比特二进制输出模拟值的型式。



式

I�O ◦

输ڒ 输ܧ ಸत

输ܧ输ڒ

规格

ᴴ۳
Ф格

	¥


䔋

ᣒ

ᅧ
ᄥ

	NN）

重
量

（g）传䔮Ӕ I�O Ӕ

⊵㕄电≮
（NA）

55A

72x20x48.8尺寸 A:

4 线式
	 㐊㑅 


7 38 BL264PB-16F-T5Tr 输16ܧ NPN
7 38 BL264PB-16FS-T5Tr 输16ܧ PNP

支持CKD公司制造的歧管MN4G-T70-FL 系列

ȑASLINKER
　ᮧ㘪 LINKER
　（线ᷭ≸䨫ᣒ器）

ȑASLINKSENSOR
　ᣒ䓾ಸ 	 ᴴ۳ಸ 

 　（IP67）

ȑASLINKTERMINAL
　̭Ҁಸᄼಸ 8 ◦组

ȑASLINKSENSOR
　ᣒ䓾ಸ（ᩫ๔器͚㐔ಸ）
　（IP67）

ȑASLINKSENSOR
　⅁㑥ಸ

ȑASLINKSENSOR
ಸ߈ࢸ　

ȑASLINKTERMINAL
　ₔノ侞动器

ȑ刀ڤᏁめٰࢂ

ȑASLINKTERMINAL
　ᄼಸ〜ၽᲬ组
　（电缆ಸ 3 线式传ᙌ器ᄦᏁ）

ȑASLINKAMP
　᠌输ڒ装㒛
　（7 ⃢式 $I 䬡䲋㐊㑅 � 㐊㑅ಸ）

ȑASLINKMASTER
　重ٰࣾࢂ

例) 当50号地址的输入模组中出现了输入时，机械性地将输出信号
发送到50号地址的输出模组。

可以通过ON/OFF登录、返回任意的信息，因此可以识别所安装的机器人机械手、刀具。利用ID代理应答功能，
即使安装了模组构成不同的机器人机械手、刀具，也不需要进行地址自动识别。

info_c@anywire.jp

http://www.anywire.jp

□ 通过电子邮件联系我们
 □ 从网上查询
 

□ 

株式会社爱霓威亚
总公司
邮编617-8550 日本国京都府长冈京市马场图所1

AnyWire产品的订购⋯

咨询窗口

ᒏ式

ᒏ式

开放

开放

开放

开放

开放

开放

开放

开放

开放
开放

开放

开放

开放

开放

开放

开放

开放

开放

开放

开放
开放

开放

开放

开放

开放

开放
开放

开放
开放

开放

开放
开放

开放
开放

开放

开放

开放
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