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电缸较于气缸的优势 伺服电缸较于步进电缸的优势

位置、力、速度柔性可调

连接方式对比

速度对比

电缸

位置

力

气缸

1、多点位设置

2、精度由软件决定，重复定位精度

高达 ±0.02mm

PLC

大寰电缸

1、可控可调

2、可实现高速接近，低速推压

1、调整需要调整整个气路的压强

2、速度与力耦合，实现低速大力复杂，需

通过气液转换器，利用气液联用方式实现

速度

1、多段加速、匀速运动

2、通过选择大导程丝杆，最快可接近

1000mm/s

1、速度波动大

2、动作延迟

3、 标准气缸的速度范围大多是 50~500mm/s

1、运用磁性开关、机控阀实现位置定位

2、 精度由限位块及安装决定

电缸速度和推力更稳定更平滑 气体具有可压缩性，导致运动平稳性较差，

且启动较慢

步进电机受限于电机本身原理，高转速与大扭力

无法同时满足，1000RPM 转速以上时，输出力矩

急剧下降，在 3000RPM 转速（伺服电机标准转速）

时，输出力矩只会剩下三分之一或者更低。伺服

电机在额定转速范围内输出力矩不变，而步进电

机的最大速度和最大力矩无法同时达到。

闭环步进电机的速度上限为 3000RPM 转速，而伺

服电机可以达到 6000RPM 转速或者更高。由于步

进电机有速度越快扭力越小的特点，加速度也会

随着速度上升而急剧下降，从而导致加速段变长，

使得工作节拍时长增加。
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推力、负载更优异

0 2 4 6 8 10 12

T（S） T（S）

V(m/s)

0 2 4 6 8 10 12

V(m/s)

电缸可选内置控制器，接上 PLC 即用，
使用方便。位置信息

及时反馈，无需外置光电开关。

PLC

光电开关

气缸
电磁阀

气管

控制电源

3000RPM 转速

扭矩 伺服

步进

时间

转速 伺服

步进

升级版较于老版的优势

生产优化升级，交期缩短至10天，满足快速交付需

求，提高生产效率。

电缸安装尺寸及负载安装尺寸均无变化，新老版本

无缝切换。

VS

新版

无缝切换 交期短

采用可更换直出线缆设计，无需航插，调整出线

方向仅需松动螺丝固定。避免航插头尺寸影响拖

链适配，即使选错型号也可现场快速调整出线方

向。如需更换伺服电缸，仅需拆除线缆根部，保

留原有线缆，维护更便捷。

采用高性能隔离、抗干扰、屏蔽集成电路，电源与

信号抗干扰能力提升 2 倍。产品经过国家级可靠

性实验室测试，确保适应复杂电磁环境，降低异常

发生率，减少对机台使用环境的要求。

抗干扰性翻倍 可更换直出线缆设计

10天

交期
旧版

2 倍

抗干扰
能力提升

新版

VS

+旧版

新版

磁环
滤波器
隔离器
独立电源

磁环  滤波器

调整出线

方向
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售前Q&A
Q： 如何选择合适的电缸？

A：可以根据两种运动模式通过以下条件进行快速选型：

位置运动：1. 根据运动距离选择电缸行程              2. 根据产品重量选择电缸负载              3. 根据所需运行速度选择对应电缸导程

推压运动：1. 根据推压力大小选择对应电缸导程              2. 根据推压距离选择电缸行程 

Q： 电缸的丝杆和电机是什么类型的？
A：丝杆为滚珠丝杆，电机为伺服电机。

Q：电缸最大推力和最大负载的区别是什么？
A：最大推力：电缸在轴向上施加的最大作用力，一个静态的力，不需要克服负载重量，外部阻力，加减速度得出的推力值。

最大负载：带动负载重量，克服外部阻力，以及承载的重量，重力加速度，以及启动和停止的静态摩擦力和动摩擦，以及保证在以上条

件下使用寿命得到保证得出的推荐值。

Q：电缸的精度表现怎样？
A：重复定位精度：±0.02mm（部分产品 ±0.01mm）。

Q：最大负载重量是怎么制定的，是否可超负载使用？
A ：最大负载是基于负载，速度，频率各项参数使用最大值的基础上，保证产品使用寿命计算出的推荐负载，超负载会影响产品零部件使用，

寿命降低，不推荐超负载使用。

Q：最大速度是怎么制定的，是否可超速使用？
A：最大速度是基于电缸内部的伺服电机额定转速 3000RPM 得出，超速使用会因电机持续升温，发热，引发电机线圈老化，扭矩衰减，

导致寿命降低，不推荐超速使用。

Q：如何选择合适的开关电源？
A：按照电缸峰值电流选择开关电源。

Q：带抱闸电缸断电是否可保持高精度位置及力？
A ：电缸抱闸设计是为满足电缸垂直安装下，在断电情况下能及时抱住运动轴，让其负载不往下掉落，并不具备断电高精度位置及力的保持。

Q：是否可更换丝杆精度等级？
A：电缸支持更换研磨 C5 丝杆，重复定位精度可达 ±0.005mm，重具体需咨询我司业务人员进行了解。

Q：电缸是否会在工作一段时间之后发热发烫？
A：经过第三方的温升测试，电缸在室温 27℃±2℃，相对湿度 45%~75% RH 的环境中长时间工作后，表面温度仍能保持在 50℃以内。

特殊工况的温度表现，可咨询我司业务人员进行了解。

Q：电缸可防尘防水吗？
A：电缸防护等级为 IP40，不具备良好的防尘防水特性，如需高等级防护，可定制达成，具体可咨询我司业务人员进行了解。

Q：电缸是否可洁净场景使用，洁净等级是多少？
A：标准电缸适用于万级以上洁净车间使用，如需更高洁净等级要求，可定制达成，定制最高可满足百级洁净车间使用，具体可咨询我

司业务人员进行了解。

Q：电缸推压运动带载与不带载是否影响实际力输出？
A ：水平运动额定负载内，带载与非带载无变化，垂直使用需考虑重力因素，垂直向上推压，实际推力等于设定推力减负载，垂直向下推压，

实际推力等于设定推力加负载。

电缸现场布线注意事项
为确保电缸在复杂电磁环境下的抓取精度与可靠性，请遵循以下操作规范：

1. 机械安装隔离

a. 避免将电缸直接安装在变频电机、伺服驱动器、直线电机等高干扰设备上，建议采用减震支架或隔离板（如

铝制背板）降低传导振动与电磁耦合。

b. 避免在电缸控制线缆上叠加其他设备供电（如气阀、传感器）。

c. 金属安装面需确保与电缸外壳良好导通，防止静电积累（可涂抹导电膏增强接触）。

2. 线缆管理

a. 电源线与信号线必须分开走线： 

     i. 电源线：使用双绞线并套金属编织网管，两端接地。

     ii. 控制信号线：（如 CAN/485 总线、EtherCAT 等）：采用屏蔽双绞线，屏蔽层接地（接控制器侧）。

     iii. PE 接地线：接地线截面积≥2.5mm²，接地电阻≤2Ω（实测值需记录于维护日志）。多设备组网时，采

用星型接地拓扑，禁止串联接地。

b. 线缆长度尽量缩短，若超过 3 米需增加磁环抑制高频噪声。

 c. 禁止行为（可能会导致通讯异常报错）：

⚠ 禁止与气动电磁阀线缆、传感器线缆等共用线槽。

⚠ 禁止在电缸线缆上缠绕扎带（改用尼龙搭扣固定，避免高频辐射）。

一、安装与布线（必做）

1. 电源隔离与滤波

a. 为电缸单独配置隔离电源模块，避免与电机共用电源导致电压波动。

b. 在输入电源端加装滤波器，抑制开关噪声回灌，加装滤波器接线顺序：电网 → 滤波器 → 隔离变压器 → 电缸

控制器。滤波器外壳需与机柜接地排导通。

2. 通信抗干扰

a. 信号线加装隔离模块，防止外部干扰串入，防止外部设备漏电。

二、电源及信号防护性能提升（选做）
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电缸选型计算注意事项
选型流程 

 

安装姿势 型号 导程（mm） 加速度（G）
MCE-3G MCE-3WG MCE-4G

最大速度（mm/s） 最大行程（mm）

水平

MCE-3G
MCE-3WG

MCE-4G

垂直

MCE-3G
MCE-3WG

MCE-4G

50

1 0.2 50

2 0.3 100

H1(mm)

H2(mm)

H3(mm)

39

16.5

7.5

44

23

10.5

52

21.5

10.5

4 0.3 200

6 0.3 300

5 0.2 165

10

1

2

4

6

5

10

0.3

0.2

0.3

0.3

0.3

0.2

0.3

330

50

100

200

300

165

330

150

50

150

1、选定负载安装方式

2、根据负载安装方式选择行程、最大速度、加速度满足的型号 

3、根据最大速度选择负载质量满足的型号

校核参数：

行程≤各机型设定行程。

最大速度≤选择行程时的最大速度。

加速度≤加速度0.2G或0.3G。

负载安装方式 行程、速度、加速度选择

悬臂校核

水平安装 水平侧立安装 水平吊顶安装 垂直安装

确定型号

负载校核
0

0

1

2

3

4

5

6

7

8

9

50 100 150 200 250 300 350 400

导程 1 导程 2 导程 4 导程 6

0

0.0

0.5

1.0

1.5

2.0

2.5

50 100 150 200 250 300 350 400

导程 1 导程 2 导程 4 导程 6

MCEA-3G / MCEA-3WG
水平

负
载

重
量

（
k

g
）

负
载

重
量

（
k

g
）

运行速度（mm/s）运行速度（mm/s）

运行速度（mm/s）运行速度（mm/s）

负
载

重
量

（
k

g
）

负
载

重
量

（
k

g
）

0

0

2

4

6

8

10

12

14

16

50 100 165 200 250 300 330 400

导程 05 导程 10

MCEA-4G

水平

A B C D E

A B C D E

垂直

水平 垂直

参考以下表格，确认最大速度下是否可满足负载质量要求；

4、根据负载重量核算负载力矩是否满足要求

静态力矩计算（M1）

M1=W*L*9.8/1000(N.m) 

 （W：负载 L：从作用点负载重心的距离）

负载方向A、B需考虑行程因素：L=T+Hn+行程

负载方向C、D、E无需考虑行程因素：L=T+Hn

动态力矩计算（M2）

M2=W*L*a*9.8/1000(N.m)  （W：负载 L：从作用点负载重心的距离 a：加速度）

L=T+Hn

计算使用力矩：M=M1+M2

校核参数：

使用力矩（M）＜允许负载力矩（Ma、Mb、Mc）

选定型号以上条件均满足为正确选型

静态力矩示意图

0
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50 100 160 200 250 300 330 400

导程 05 导程 10

垂直

H1 T

Mb负载W

H1 T

Ma负载W

T H2

H3

Mc

Mc

T

负载W

负载W

T

Ma负载W

H3 TH2

Mb负载W

水平 垂直

T

Ma负载W

H3 TH2

Mb负载W

T

H3

Ma

负载W

TT

Ma
Mb 负载W

负载W

负载W

负载W

H2

T

Mb
负载W

H3H2
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应用场景
推送移载

优势

产线物件搬运，使用电缸将传送带上的部

件推至特定角度的另一条传送带，替代生

产线上的人工重复工作，实现自动化生产。

MCEA 系列电缸的运动速度快，能大幅度

提高产线效率；推力可调，最大达 200 N，

能够满足各种重量的工件，且可以设定加

速度，因此能有效防止工件损伤，提高生

产效率，为客户降低人力成本。

定位纠偏

优势

使用电缸进行位置定位，解决了气缸方

案中位置误差大、调整困难的问题。推

力可调，避免物件的损坏。如玻璃基板

定位、面板定位装置。

MCEA 系 列 电 缸 的 位 置 重 复 精 度 为

±0.02 mm，运 行 平 稳，速 度 快，能 够

在高速运动中，精准地进行位置定位。

检测

优势

使用 MCEA 微型电缸对探针头进行升降，

完 成 电 路 板 导 通 性 能 的 检 测。基 于 

MCEA 微型电缸运行平稳的性能，能够

一次性完成多个探针头的检测工作。

MCEA 参数可调，可通过程序设定，精

准控制位置、速度和推力，实现软着陆

推压目标物件，运行平稳，满足 3C 电子

行业柔性生产需要。

组装安装

优势

使用 MCEA 微型电缸，将电子元件盖板

压装在元件本体上部。利用电缸位置、

速度及推力可控的特性，完成更高效稳

定的作业任务。

MCEA 的 位 置、速 度、推 力 参 数 可 调，

可通过程序设定，实现软着陆推压目标

物件，满足 3C 电子行业柔性生产需要，

减少坏件率和停机时间。

承压装载

优势

利用 MCEA 微型电缸，向冲压机推入大重

量物料，能够替代人工搬运，降低事故风

险，提高效率。

MCEA 系列电缸负载能力优秀，水平方向

最大搬运重量达 15 kg，各项参数可调，

能够精准调整速度和位置，确保工件加工

的准确性。

推压插入

优势

使用 MCEA 微型电缸，替换传统的伺服 +

传感器系统，用于元件组装工序中，将

部件推压插入底座。

MCEA 可通过程序设定实现软着陆推压，

快速接近目标物体后慢速推压，因而能

够在加快节拍的同时降低坏件率，降低

生产成本。



微型伺服电缸
MCEA / RCEA 系列
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产品型号 行程 最大负载-水平 最大负载-垂直 参考页面

MCEA-3G 50mm 8 kg 2 kg P11-12

MCEA-3WG 50mm 8 kg 2 kg P15-16

MCEA-4G 150mm 15 kg 6 kg P19-20

RCEA-3M 50mm 8 kg 2 kg P23-24

高能量密度

紧凑设计，体积小

微型伺服电缸产品特点
拥有高能量密度、大负载和紧凑精巧的体积，可适用于各种不同的应用场景，完成复杂的取放、排列、搬运等任务。

高刚性结构设计+高性能直线导轨，水平方

向最大负载达15kg

整体结构小巧紧凑，本体宽度仅为 35mm，

可快捷部署在狭小空间

速度快，重复定位精度高
高性能伺服电机 + 精密研磨丝杆，最大速度可达

330mm/s，重复定位精度达 ±0.002mm

水平安装 水平侧立安装

水平吊顶安装 垂直安装

安装方式

更适合应用于

Z轴向上

顶升

X轴小行程

搬运推压

Z轴向下

的推压

应用领域

3C 电子 新能源

汽   车 机械加工

参数可调，多种运动模式
可选择位置模式和推压模式。位置、速度、推力

参数可调，满足高速下的推、拉、压、定位等基

本功能

位置模式

推压模式
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MCEA-3G

内置驱动器选型方式

微型伺服电缸
Micro Servo Electric Cylinder

外置驱动器选型方式

O 不带抱闸

W 带抱闸

E1 ABZ

E2 SSI050

030

06

04

02

01

MCEA 3G OE1

产品系列号 宽幅/导轨类型 导程 行程 出线方向

F101 030

控制器外置 抱闸

F1 侧面朝前出线

F2 侧面朝后出线

F3 侧面朝上出线

F4 侧面朝下出线*②

*①

注：*① ABZ：增量式编码器：重新上电需要寻相 

         *② SSI：单圈绝对值编码器：重新上电不需要寻相（建议电缸用作Z轴时选择该编码器类型）       

 

技术参数

92L2

107L1

96.5L

30

无抱闸 mm

行程

112

127

116.5

50

112L2

127L1

96.5L

30

抱闸 mm

行程

125

140

116.5

50

性能参数

行程

丝杆导程 2 mm

额定推力

最小推力

100 N 

最大速度 100 mm/s

最大加速度 3000 mm/s²

水平最大负载 6 kg

垂直最大负载 1.5 kg 

位置重复定位精度

重量

30 mm，50 mm

1 mm

200 N 

50 mm/s 

2000 mm/s² 

8 kg

2 kg

30 行程： 0.47 kg         50 行程： 0.55 kg(非抱闸)

(抱闸) 30 行程： 0.54 kg         50 行程： 0.62 kg

机械背隙 0.1 mm 以内

4 mm

50 N

200 mm/s

3000 mm/s² 

3 kg

0.75 kg

6 mm

30 N

300 mm/s 

41 N78 N 21 N 12 N

3000 mm/s² 

2 kg

0.5 kg

±0.01 mm 

负载允许力矩

Mx 9.9 N.m

My 9.9 N.m

Mz 3.3 N.m

运行环境

运行环境

工作电压 24 V DC ± 10%

1.5 A（额定）/3 A（峰值）额定电流

IP 40防护等级

推荐使用环境

符合国际标准

外置电缸适配不同驱动器出线末端端子

外置控制： 依选择的控制器决定

CE，FCC，RoHS，TUV

0~40°C， 85% RH 以下

My

Mx

Mz

技术尺寸图

*④ 选配电源时，请按峰值电流进行选配，若电源电流过低，会导致产品

       无法正常工作。

30

5

35

30

5

3

注意：原点复位时滑块会一直移动到ME（机械末端），

请注意不要与周围物体产生干涉

*④

线缆码

SL01 0

配件包

N

X

M

S SAC-S

SAC-N

SAC-N2(逐渐退市)

SAC2-NP1-EC

G

Y

SAC2-NP1-G

SAC-NP2/NP4

L03

L05

L10

L01 直出线1m

直出线3m

直出线5m

直出线10m

0

1 IO线

配件包

0 无

1 IO线

0 无

O 不带抱闸

W 带抱闸050

030

06

04

02

01

MCEA 3G OC

产品系列号 宽幅/导轨类型 导程 行程 出线方向 电缆配置

F1 L0101 030

控制器
内置

抱闸 适用驱动器
IO类型

M01

L03

L05

L10

L01 直出线1m

直出线3m

直出线5m

直出线10m

M01 ModbusRTU(RS485)+IO(NN)

M02 ModbusRTU(RS485)+IO(PP)

F1 侧面朝前出线

F2 侧面朝后出线

F3 侧面朝上出线

F4 侧面朝下出线
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电缸刚性形变量（参考值）

电缸推力曲线（参考值）

因回转力矩负载引起的滑台变形量，滑台缩回时于F部作
用负载时，A部的变形量。

电缸水平安装，不同推压力的推力输出曲线

> 回转

F A

力（%）

0
20% 30% 40% 50% 60% 70% 80% 90% 100%

50

100

150

200

250

力
（

N
）

导程 1 导程 2 导程 4 导程 6

电缸节拍曲线（参考值）

电缸最大负载节拍参考值，参考值已包含30MS通讯时间

0
5 10 15 20 25 30 35 40 45 50

200

400

600

800

1000

1200

导程 1 导程 2 导程 4 导程 6

因轴向弯曲力矩负载引起的滑台变形量,滑台伸出全行
程时于箭头部分上作用负载时箭头部的变形量。

> 轴向弯曲

F

因偏转力矩负载引起的滑台变形量,滑台伸出全行程时
于箭头部分上作用负载时箭头部的变形量。

> 偏载

F

0.010

0.000

5 10 15 20

0.020

0.030

0.040

0.050

0.060

0.070

滑
台

变
形

量
（

m
m

）

负载（N）

30行程 50行程

0.0200

0.0000

5 10 15 20

0.0400

0.0600

0.0800

滑
台

变
形

量
（

m
m

）

负载（N）

30行程 50行程

0.01

0.00

5 10 15 20

0.02

0.03

0.04

0.05

0.06

0.07

滑
台

变
形

量
（

m
m

）

负载（N）

MCEA-3G

L: 80mm

运动距离（mm）

节
拍

（
m

s）

适用驱动器

SAC-S选型页
P29-30

SAC-NP2选型页
P39-40

SAC-NP4选型页
P41-42

SAC2-NP1
选型页
P33-36

SAC-N选型页
P31-32

名称

小型单轴
专用

控制器
1

直流
DC24V

最大
72WSAC-S

RS485 ModbusRTU

外观
最大可

连接轴数
型号 控制方式 特征 输入电源 电源容量 参考页面

I/O 最大16点位

脉冲+I/O 方向+脉冲

双轴标准
驱动器

双轴标准
控制器

四轴标准
驱动器

2

4

直流
DC24V

/ DC48V

直流
DC24V

/ DC48V

直流
DC24V

/ DC72V

最大
240W（24V）
/480W（48V）

最大
240W（24V）
/480W（48V）

SAC-NP2

SAC-NP4

EtherCat 标准CIA402轴控制

脉冲+I/O 方向+脉冲

EtherCat

脉冲+I/O

RS485

EtherCat 标准CIA402轴控制

脉冲+I/O 方向+脉冲

标准CIA402轴控制

方向+脉冲

ModbusRTU

单轴专用
控制器

1
直流

DC24V
最大

200W
SAC-N

RS485 ModbusRTU

I/O 最大64点位

脉冲+I/O 方向+脉冲

单轴专用
力控控制器

单轴标准
驱动器

1

1

直流
DC24V

最大
200W

最大
750W

最大
480W

力控应用
请与本公司

联系

SAC-NF

SAC2-NP1

SAC-N2
选型页
P37-38

直流
DC24V

/ DC72V

EtherCat

脉冲+I/O

RS485

标准CIA402轴控制

方向+脉冲

ModbusRTU

2 SAC-N2

RS485 ModbusRTU
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MCEA-3WG

内置驱动器选型方式

微型伺服电缸
Micro Servo Electric Cylinder

外置驱动器选型方式

O 不带抱闸

W 带抱闸

E1 ABZ

E2 SSI050

030

06

04

02

01

MCEA 3WG OE1

产品系列号 宽幅/导轨类型 导程 行程 出线方向

F101 030

控制器外置 抱闸

F1 侧面朝前出线

F2 侧面朝后出线

F3 侧面朝上出线

F4 侧面朝下出线*②

*①

技术参数 性能参数

行程

丝杆导程 2 mm

额定推力

最小推力

100 N 

最大速度 100 mm/s

最大加速度 3000 mm/s²

水平最大负载 6 kg

垂直最大负载 1.5 kg 

位置重复定位精度

重量

30 mm，50 mm

1 mm

200 N 

50 mm/s 

2000 mm/s² 

8 kg

2 kg

30 行程： 0.62 kg         50 行程： 0.7 kg

30 行程： 0.69 kg         50 行程： 0.77 kg

机械背隙 0.1 mm 以内

4 mm

50 N

200 mm/s

3000 mm/s² 

3 kg

0.75 kg

6 mm

30 N

300 mm/s 

3000 mm/s² 

2 kg

0.5 kg

±0.01 mm 

负载允许力矩

Mx 9.9 N.m

My 9.9 N.m

Mz 12.2 N.m

运行环境

运行环境

工作电压 24 V DC ± 10%

1.5 A（额定）/3 A（峰值）额定电流

IP 40防护等级

推荐使用环境

符合国际标准

外置控制： 依选择的控制器决定

CE，FCC，RoHS，TUV

0~40°C， 85% RH 以下

My

Mx

Mz

*④ 选配电源时，请按峰值电流进行选配，若电源电流过低，会导致产品

       无法正常工作。

技术尺寸图

113L2

128L1

106L

30

抱闸 mm

行程

126

141

126

50

58b

38a
40

20

外置电缸适配不同驱动器出线末端端子

A和B为50行程本体额外增加孔位，A为定位销孔，B为M4安装孔，

30行程没有额外增加孔位，故30行程本体A和B均为0。

注意：原点复位时滑块会一直移动到ME（机械末端），

请注意不要与周围物体产生干涉

注：

41 N78 N 21 N 12 N

93L2

108L1

106L

30

无抱闸 mm

行程

113

38a 20

58b 40

128

126

50

注：*① ABZ：增量式编码器：重新上电需要寻相

         *② SSI：单圈绝对值编码器：重新上电不需要寻相（建议电缸用作Z轴时选择该编码器类型）        

       

*④

L

L1

L2

13.5

弯曲半径大于50mm10

5

1

S.E. M.E.

40a

b

40

40

36
5

3 +
+
0.03
0.01 depth 3.2

3 +
+
0.03
0.01 depth 3.2

M4 depth 5.5

3015

30 30

2- 3 +
+
0.03
0.01 depth 3.2

2-3 +
+
0.03
0.01 depth 3.2

4-M4 depth 5

36
5

27

308

20
2
3

33

3 
+ +0
.0
3

0
.0
1
 
d
ep

t
h
 3

.
2

46

3 +
+
0.03
0.01 depth 3.2

4850

4-M4 depth 4

4-M4 depth 4

19
.
5

2
0

29
.
5

2013

3 +
+
0.03
0.01 depth 3.2

3 
+ +0.

03
0.
01
 d

ep
th

 3
.2

M.E.: 机械原点

S.E.: 行程原点

15

60.85

3
27

0

1 IO线

配件包

0 无

线缆码

0

配件包

N

X

M

S SAC-S

SAC-N

SAC-N2(逐渐退市)

SAC2-NP1-EC

G

Y

SAC2-NP1-G

SAC-NP2/NP4

L03

L05

L10

L01 直出线1m

直出线3m

直出线5m

直出线10m

SL01

1 IO线

0 无

(非抱闸)

(抱闸)

O 不带抱闸

W 带抱闸050

030

06

04

02

01

MCEA 3WG OC

产品系列号 宽幅/导轨类型 导程 行程 出线方向 电缆配置

F1 L0101 030

控制器
内置

抱闸 适用驱动器
IO类型

M01

L03

L05

L10

L01 直出线1m

直出线3m

直出线5m

直出线10m

M01 ModbusRTU(RS485)+IO(NN)

M02 ModbusRTU(RS485)+IO(PP)

F1 侧面朝前出线

F2 侧面朝后出线

F3 侧面朝上出线

F4 侧面朝下出线
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电缸刚性形变量（参考值）

因轴向弯曲力矩负载引起的滑台变形量,滑台伸出全行
程时于箭头部分上作用负载时箭头部的变形量。

> 轴向弯曲

F

因偏转力矩负载引起的滑台变形量,滑台伸出全行程时
于箭头部分上作用负载时箭头部的变形量。

> 偏载

F

电缸推力曲线（参考值）

因回转力矩负载引起的滑台变形量，滑台缩回时于F部作
用负载时，A部的变形量。

电缸水平安装，不同推压力的推力输出曲线

> 回转

F A

力（%）

0
20% 30% 40% 50% 60% 70% 80% 90% 100%

50

100

150

200

250

力
（

N
）

导程 1 导程 2 导程 4 导程 6

电缸节拍曲线（参考值）

电缸最大负载节拍参考值，参考值已包含30MS通讯时间

运动距离（mm）

0
5 10 15 20 25 30 35 40 45 50

200

400

600

800

1000

1200

节
拍

（
m

s）

导程 1 导程 2 导程 4 导程 6

0.010

0.000

5 10 15 20

0.020

0.030

0.040

0.050

0.060

0.070

滑
台

变
形

量
（

m
m

）

负载（N）

30行程 50行程

0.010

0.000

5 10 15 20

0.020

0.030

0.040

0.050

0.060

滑
台

变
形

量
（

m
m

）

负载（N）

30行程 50行程

0.005

0.000

5 10 15 20

0.010

0.015

0.020

0.025

滑
台

变
形

量
（

m
m

）

负载（N）

MCEA-3WG

L: 80mm

适用驱动器

SAC-S选型页
P29-30

SAC-NP2选型页
P39-40

SAC-NP4选型页
P41-42

SAC2-NP1
选型页
P33-36

SAC-N选型页
P31-32

名称

小型单轴
专用

控制器
1

直流
DC24V

最大
72WSAC-S

RS485 ModbusRTU

外观
最大可

连接轴数
型号 控制方式 特征 输入电源 电源容量 参考页面

I/O 最大16点位

脉冲+I/O 方向+脉冲

双轴标准
驱动器

双轴标准
控制器

四轴标准
驱动器

2

4

直流
DC24V

/ DC48V

直流
DC24V

/ DC48V

直流
DC24V

/ DC72V

最大
240W（24V）
/480W（48V）

最大
240W（24V）
/480W（48V）

SAC-NP2

SAC-NP4

EtherCat 标准CIA402轴控制

脉冲+I/O 方向+脉冲

EtherCat

脉冲+I/O

RS485

EtherCat 标准CIA402轴控制

脉冲+I/O 方向+脉冲

标准CIA402轴控制

方向+脉冲

ModbusRTU

单轴专用
控制器

1
直流

DC24V
最大

200W
SAC-N

RS485 ModbusRTU

I/O 最大64点位

脉冲+I/O 方向+脉冲

单轴专用
力控控制器

单轴标准
驱动器

1

1

直流
DC24V

最大
200W

最大
750W

最大
480W

力控应用
请与本公司

联系

SAC-NF

SAC2-NP1

SAC-N2
选型页
P37-38

直流
DC24V

/ DC72V

EtherCat

脉冲+I/O

RS485

标准CIA402轴控制

方向+脉冲

ModbusRTU

2 SAC-N2

RS485 ModbusRTU
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MCEA-4G 微型伺服电缸
Micro Servo Electric Cylinder

外置驱动器选型方式

O 不带抱闸

W 带抱闸

E1 ABZ

E2 SSI150

075

10

05

MCEA 4G OE1

产品系列号 宽幅/导轨类型 导程 行程 出线方向

F105 075

控制器外置 抱闸

F1 侧面朝前出线

F2 侧面朝后出线

F3 侧面朝上出线

F4 侧面朝下出线*②

*①

技术参数 性能参数

行程

丝杆导程

额定推力

最小推力

最大速度

最大加速度

水平最大负载

垂直最大负载

位置重复定位精度

重量

75 mm，150 mm

75 行程： 1.4 kg       150 行程： 1.65 kg

75 行程： 1.47 kg       150 行程： 1.72 kg

机械背隙 0.1 mm 以内

5 mm

170 N

165 mm/s

2000 mm/s² 

15 kg

6 kg

10 mm

85 N

330 mm/s 

51 N 25.5 N

3000 mm/s² 

15 kg

3 kg

±0.02 mm 

运行环境

运行环境

工作电压 24 V DC ± 10%

2.5 A （额定）/7 A（峰值）额定电流

IP 40防护等级

推荐使用环境

符合国际标准

外置控制： 依选择的控制器决定

CE，FCC，RoHS，TUV

0~40°C， 85% RH 以下

My

Mx

Mz

技术尺寸图

负载允许力矩

Mx 18.8 N.m

My 18.8 N.m

Mz 30.5 N.m

*④ 选配电源时，请按峰值电流进行选配，若电源电流过低，会导致产品

       无法正常工作。

注意：原点复位时滑块会一直移动到ME（机械末

端），请注意不要与周围物体产生干涉

7

11

154545

37.545
2- 3 +

+
0.03
0.01 深 4

2-3 +
+
0.03
0.01 深 44

6-M5 深 8

L3

L1

L2

1
4
.6

20
28

14
.
8

24

6
.2

6
.9

1

S.E.M.E.
SAC-N

SAC-S

SAC-N2

适

配

不

同

驱

动

器

出

线

末

端

端

子

8

15

57.85

2
7

2535

34
5

4.
5

43 43
.5

42.5b*35

d-3 +
-
0.03
0.01 深 4 4

c-M5 深 7

d- 3 +
+
0.03
0.01 深 4

27弯曲半径大于50mm

a*35

204545

42.545

3
4

4
.5

2-3 +
+
0.03
0.01 深 44

2- 3 +
+
0.03
0.01 深 4

6-M5 深 8

13

M.E.: 机械原点 

S.E.: 行程原点

F1 F2

F3

F4

电缸出线示意图

152L3

159L2

171L1

75

单位： mm

行程

225

234

244

150

2d

6c

1b

2a

4

10

3

4

注：抱闸/非抱闸长度尺寸一致

注：*① ABZ：增量式编码器：重新上电需要寻相

         *② SSI：单圈绝对值编码器：重新上电不需要寻相（建议电缸用作Z轴时选择该编码器类型）

         *③ 选用SAC-S时必须搭配泄放电阻       

 

*④

26 8.5

43

43.5

2- 3 +
+
0.03
0.01 深 4

2-
3 

+ +0
.
03

0
.
01
 深

 4

4-M5贯穿

60
.563

20
14

28
.5

26

24 41
.5

4 x  M4贯穿

20 11.5

2-4

线缆码

SL01 0

1 IO线

配件包

N

X

M

S SAC-S

SAC-N

SAC-N2(逐渐退市)

SAC2-NP1-EC

G

Y

SAC2-NP1-G

SAC-NP2/NP4

L03

L05

L10

L01 直出线1m

直出线3m

直出线5m

直出线10m

0 无

2 IO线+
泄放电阻

(非抱闸)

(抱闸)

*③
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电缸刚性形变量（参考值）

0.050

0.000

5 10 15 20

0.100

0.150

0.200

0.250

0.300

0.350

滑
台

变
形

量
（

m
m

）

负载（N）

因轴向弯曲力矩负载引起的滑台变形量,滑台伸出全行
程时于箭头部分上作用负载时箭头部的变形量。

> 轴向弯曲

F

因偏转力矩负载引起的滑台变形量,滑台伸出全行程时
于箭头部分上作用负载时箭头部的变形量。

> 偏载

F

电缸推力曲线（参考值）

因回转力矩负载引起的滑台变形量，滑台缩回时于F部作
用负载时，A部的变形量。

电缸水平安装，不同推压力的推力输出曲线

> 回转

F A

力（%）

0
20% 30% 40% 50% 60% 70% 80% 90% 100%

20

40

60

80

100

120

140

160

180

力
（

N
）

导程 5 导程 10

电缸节拍曲线（参考值）

电缸最大负载节拍参考值，参考值已包含30MS通讯时间

0
10 20 30 40 50 60 70 80 90 100 110 120 130 140 150

200

400

600

800

1000

1200

导程 5 导程 10

75行程 150行程

0.0300

0.0000

5 10 15 20

0.0600

0.0900

0.1200

0.1500

0.1800

0.2100

滑
台

变
形

量
（

m
m

）

负载（N）

75行程 150行程

0.0050

0.0000

5 10 15 20

0.0100

0.0150

0.0200

0.0250

0.0300

0.0350

滑
台

变
形

量
（

m
m

）

负载（N）

MCEA-4WG

L: 80mm

运动距离（mm）

节
拍

（
m

s）

适用驱动器

SAC-S选型页
P29-30

SAC-NP2选型页
P39-40

SAC-NP4选型页
P41-42

SAC2-NP1
选型页
P33-36

SAC-N选型页
P31-32

名称

小型单轴
专用

控制器
1

直流
DC24V

最大
72WSAC-S

RS485 ModbusRTU

外观
最大可

连接轴数
型号 控制方式 特征 输入电源 电源容量 参考页面

I/O 最大16点位

脉冲+I/O 方向+脉冲

双轴标准
驱动器

双轴标准
控制器

四轴标准
驱动器

2

4

直流
DC24V

/ DC48V

直流
DC24V

/ DC48V

直流
DC24V

/ DC72V

最大
240W（24V）
/480W（48V）

最大
240W（24V）
/480W（48V）

SAC-NP2

SAC-NP4

EtherCat 标准CIA402轴控制

脉冲+I/O 方向+脉冲

EtherCat

脉冲+I/O

RS485

EtherCat 标准CIA402轴控制

脉冲+I/O 方向+脉冲

标准CIA402轴控制

方向+脉冲

ModbusRTU

单轴专用
控制器

1
直流

DC24V
最大

200W
SAC-N

RS485 ModbusRTU

I/O 最大64点位

脉冲+I/O 方向+脉冲

单轴专用
力控控制器

单轴标准
驱动器

1

1

直流
DC24V

最大
200W

最大
750W

最大
480W

力控应用
请与本公司

联系

SAC-NF

SAC2-NP1

SAC-N2
选型页
P37-38

直流
DC24V

/ DC72V

EtherCat

脉冲+I/O

RS485

标准CIA402轴控制

方向+脉冲

ModbusRTU

2 SAC-N2

RS485 ModbusRTU
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技术参数

92L2

116L1

30

无抱闸 mm

行程

112

136

50

112L2

136L1

30

抱闸 mm

行程

125

149

50

性能参数

行程

丝杆导程 2 mm

额定推力 100 N 

最大速度 100 mm/s

最大加速度 3000 mm/s²

水平最大负载 6 kg

垂直最大负载 1.5 kg 

位置重复定位精度

重量

30 mm，50 mm

1 mm

200 N 

50 mm/s 

2000 mm/s² 

8 kg

2 kg

30 行程： 0.47 kg         50 行程： 0.55 kg

30 行程： 0.54 kg         50 行程： 0.62 kg

机械背隙 0.1 mm 以内

4 mm

50 N

200 mm/s

3000 mm/s² 

3 kg

0.75 kg

6 mm

30 N

300 mm/s 

3000 mm/s² 

2 kg

0.5 kg

±0.01 mm 

运行环境

运行环境

工作电压 24 V DC ± 10%

1.5 A（额定）/3 A（峰值）额定电流

IP 40防护等级

推荐使用环境

符合国际标准

外置电缸适配不同驱动器出线末端端子

外置控制： 依选择的控制器决定

CE，FCC，RoHS，TUV

0~40°C， 85% RH 以下

技术尺寸图

*④ 选配电源时，请按峰值电流进行选配，若电源电流过低，会导致产

品无法正常工作。

RCEA-3M 

内置驱动器选型方式

微型出杆电缸
Micro Rod-type Electric Cylinder

外置驱动器选型方式

O 不带抱闸

W 带抱闸

E1 ABZ

E2 SSI050

030

06

04

02

01

RCEA 3M OE1

产品系列号 宽幅/导轨类型 导程 行程 出线方向

F101 030

控制器外置 抱闸

F1 侧面朝前出线

F2 侧面朝后出线

F3 侧面朝上出线

F4 侧面朝下出线*②

*①

备注：

1、由于驱动丝杆未配备止旋结构，使用时请在驱动丝杆末端增加导轨

等具备止旋功能的结构（如果没有止旋结构，驱动丝杆会随电机旋转而

旋转，无法前后移动）。

2、水平负载质量是使用了外置导轨后的数值。

3、此电缸使用需在行程零点及终点增加机械限位，避免电缸因伸出行

程外导致电缸异常卡死。

14.5 30

29.5

4 x  M4 depth 4

3 +
+
0.03
0.01 3.2

5.
5

24
5.
5 4 3 +

+
0.03
0.01深3.2

L2

L1

1

25

27

14

弯曲半径
大于50mm

27

1

I

S.E.

2.
5

2633

4.5 26

35

49.85

4 x M4深8

M6

14

15 5

9 
 -
0 0.

1

9  
有效螺纹长度

I

1 : 1

M.E.: 机械原点 

S.E.: 行程原点

M.E.

注意：原点复位时滑块会一直移动到ME（机械末端），

请注意不要与周围物体产生干涉

注：*① ABZ：增量式编码器：重新上电需要寻相

         *② SSI：单圈绝对值编码器：重新上电不需要寻相（建议电缸用作Z轴时选择该编码器类型）      

        

*④

F1 F2

F3

F4

电缸出线示意图

0

1 IO线

配件包

0 无

线缆码

SL01 0

1 IO线

配件包

N

X

M

S SAC-S

SAC-N

SAC-N2(逐渐退市)

SAC2-NP1-EC

G

Y

SAC2-NP1-G

SAC-NP2/NP4

L03

L05

L10

L01 直出线1m

直出线3m

直出线5m

直出线10m

0 无

(非抱闸)

(抱闸)

O 不带抱闸

W 带抱闸050

030

06

04

02

01

RCEA 3M OC

产品系列号 宽幅/导轨类型 导程 行程 出线方向 电缆配置

F1 L0101 030

控制器
内置

抱闸 适用驱动器
IO类型

M01

L03

L05

L10

L01 直出线1m

直出线3m

直出线5m

直出线10m

M01 ModbusRTU(RS485)+IO(NN)

M02 ModbusRTU(RS485)+IO(PP)

F1 侧面朝前出线

F2 侧面朝后出线

F3 侧面朝上出线

F4 侧面朝下出线
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电缸刚性型变量（参考值）

电缸推力曲线（参考值）

电缸水平安装，不同推压力的推力输出曲线

力（%）

0
20% 30% 40% 50% 60% 70% 80% 90% 100%

50

100

150

200

250

力
（

N
）

导程 1 导程 2 导程 4 导程 6

电缸节拍曲线（参考值）

电缸最大负载节拍参考值，参考值已包含30MS通讯时间

position（mm）

0
5 10 15 20 25 30 35 40 45 50

200

400

600

800

1000

1200

c
y

c
le

_
ti

m
e

（
m

s）

导程 1 导程 2 导程 4 导程 6

电缸止旋机构安装示意图

电缸安装与止旋导向负载安装示意图

 L 

电缸本体固定件

电缸止旋导向运动件

0.02 A
A

 L 

  

  

电缸安装端止旋导向负载端

0.02 A

0.05 B

A
B

 M
6*

1 

 
6.
30

 

 4~7 

C0.50

M6螺母 平垫片

电缸出杆连接件

电缸出杆

 M
6*

1 

 
9 

 -0 0.
10

  4~7 

 
6.
30

 

 
9 
+  0.

10
0

 

 1 
 1.50 

M6螺母
平垫片

电缸出杆连接件

电缸出杆

无定位孔安装 定位孔安装

注：请勿使用浮动接头类来连接驱动轴本体的止旋结构。否则丝杆将承受因径向晃动产生径向符合，从而导致驱动轴误动作或过早损坏。

注：电缸安装段与止旋导向负载端的安装孔精度需要控制在0.05mm以内，平行度需要控制在0.02mm以内。如精度较差，会导致异响、震动、

导致电缸异常或损坏。

适用驱动器

SAC-S选型页
P29-30

SAC-NP2选型页
P39-40

SAC-NP4选型页
P41-42

SAC2-NP1
选型页
P33-36

SAC-N选型页
P31-32

名称

小型单轴
专用

控制器
1

直流
DC24V

最大
72WSAC-S

RS485 ModbusRTU

外观
最大可

连接轴数
型号 控制方式 特征 输入电源 电源容量 参考页面

I/O 最大16点位

脉冲+I/O 方向+脉冲

双轴标准
驱动器

双轴标准
控制器

四轴标准
驱动器

2

4

直流
DC24V

/ DC48V

直流
DC24V

/ DC48V

直流
DC24V

/ DC72V

最大
240W（24V）
/480W（48V）

最大
240W（24V）
/480W（48V）

SAC-NP2

SAC-NP4

EtherCat 标准CIA402轴控制

脉冲+I/O 方向+脉冲

EtherCat

脉冲+I/O

RS485

EtherCat 标准CIA402轴控制

脉冲+I/O 方向+脉冲

标准CIA402轴控制

方向+脉冲

ModbusRTU

单轴专用
控制器

1
直流

DC24V
最大

200W
SAC-N

RS485 ModbusRTU

I/O 最大64点位

脉冲+I/O 方向+脉冲

单轴专用
力控控制器

单轴标准
驱动器

1

1

直流
DC24V

最大
200W

最大
750W

最大
480W

力控应用
请与本公司

联系

SAC-NF

SAC2-NP1

SAC-N2
选型页
P37-38

直流
DC24V

/ DC72V

EtherCat

脉冲+I/O

RS485

标准CIA402轴控制

方向+脉冲

ModbusRTU

2 SAC-N2

RS485 ModbusRTU
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多轴同步控制与高精度响应
支持 EtherCAT 总线控制，实现多轴 ns 级同步，确保高精度运动控制。具备 3.5kHz 速度环高响应，有效抑制抖动，

适用于多种电机类型（如伺服电机、直线电机、音圈电机等），并支持多种编码器协议（如 BissC、SSI、Endat 等），

高达 24bit 高精度反馈。

自整定免调试与智能辨识
智能算法、现场调试更简单，节省 60% 调试时间，具备负载、惯量、齿槽力、摩擦力等自动辨识功能，刚性

表自适应，减少调试时间，提升系统稳定性。电机参数集成，简化安装与配置流程，适用于多种应用场景。

高精力控与误差补偿
采用硬件电流环和高精度电流采样，支持软着陆功能，有效补偿导轨、弹簧、电机齿槽力等机械误差，高精力

控算法，轻松 0.01N，全行程智能 1g 精度控制。

多种控制模式与扩展性
支持位置、速度、力矩及混合模式，满足多样化控制需求。多轴立式并排扩展设计，支持三倍过载，适应复杂

应用场景。同时，提供多种控制协议可选（如 EtherCAT、RS485、EtherNet/IP、CC-Link 等），增强系统兼容

性与灵活性。

大寰机器人伺服驱动器，具有先进的技术特点和广泛的适用性。它采用 EtherCAT 双轴一体设计，能够适应多

种类型电机，为不同的应用场景提供了强大的动力支持。

产品特点

伺服驱动器

产品型号 可控制的轴数 支持控制方法 参考页面

SAC-S 1 I/O，脉冲 (24V)，ModbusRTU RS485 P29-30

P31-32

P33-36

SAC-N 1 I/O，脉冲(24V)，ModbusRTU RS485

SAC2-NP1 1
EtherCAT通讯，标准CIA402协议，位置式、

速度式、力矩模式及混合模式

SAC-NP4 4

P37-38

P41-42

SAC-N2 2 EtherCAT，IO

P39-40SAC-NP2 2 EtherCAT，IO

EtherCAT，IO



www.dh-robotics.com 29/30

SAC-S

选型方式

K 24VS 简化版

单轴控制器
Single Axis Controllor

A1 增量式ABZ+
单圈绝对式SSI

03 3A

SAC 03 A1KM1S

控制器系列号 电压 额定电流 编码器接口通讯协议类型

M2

M1
ModbusRTU
(RS485)+IO(NN)

ModbusRTU
(RS485)+IO(PP)

技术参数

输出电流 3 A(额定)/9 A(峰值）

运行环境

输入电压 24 V DC ± 10%

0~40°C，85% RH以下

IP 20

推荐使用环境

防护等级

重量 150 g

性能参数

可控制轴数量

支持控制方法

1

I/O，脉冲 (24V)，ModbusRTU RS485

16

20 PIN 连接座

8进8出

RS485(Modbus-RTU)

光耦

100 Kpps

可支持

不支持

最大点位数量

I/O及脉冲连接座子

I/O数量

调试协议

脉冲类型

最大脉冲频率

抱闸控制

力控闭环控制

*导轨卡扣为行业标准尺寸，用螺丝方式安装时可拆卸

*

95

79

874

8

26

2- 4.50 Through

6
5

6
3

75.57

1

2

3

4

5

接口图

供电，泄放，急停，PE接口:
逻辑电源供电接口，供给内部逻辑电路、抱闸和一些外部接口

电机电源供电接口，供给电机动力

PE（外壳）接口

急停控制接口

执行器接口:
连接电缸执行器，包含电机动力线，

编码器线和抱闸线接口

指示灯:
电源灯与状态灯

RS485接口:
用于调试，控制，监控

I/O及脉冲 (24V)接口:
20PIN连接座，包含I/O接口和脉冲 (24V)输入接口
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SAC-N

选型方式

K 24V
N 标准版

单轴控制器
Single Axis Controllor

A1 增量式ABZ+
单圈绝对式SSI

03 3A

10 10A

SAC 03 A1KM0N

控制器系列号 电压 额定电流 编码器接口通讯协议类型

M0
ModbusRTU(RS485)
+Pulse+IO(NPN/PNP 兼容）

运行环境

输出电流

输入电压

3 A(额定) / 9 A(峰值）,10 A(额定) / 25 A(峰值)

0~40°C，85% RH以下

IP 20 防护等级

重量 300 g

性能参数

可控制轴数量

支持控制方法

1

I/O，脉冲(24V)，ModbusRTU RS485

64

40 PIN 连接座

16进16出

RS485(Modbus-RTU)

光耦

100 Kpps

可支持

可支持

最大点位数量

I/O及脉冲连接座子

I/O数量

调试协议

脉冲类型

最大脉冲频率

抱闸控制

力控闭环控制

1

2

3

4

5

6

7

8 供电，泄放，PE接口:
逻辑电源供电接口，供给内部逻辑电路、

抱闸和一些外部接口

电机电源供电接口，供给电机动力

PE（外壳）接口

急停:
急停控制接口

电机接口:
连接电缸的电机UVW及PE

反馈及抱闸接口:
连接电缸编码器和电缸抱闸

传感器接口:
接力传感器

RS485接口:
用于调试，控制，监控

指示灯:

电源灯与状态灯

I/O及脉冲 (24V)接口:

40PIN牛角座，包含I/O接口和脉冲 (24V)输入接口

*导轨卡扣为行业标准尺寸，用螺丝方式安装时可拆卸

24 V DC ± 10%

推荐使用环境

*

8
5

2

125

141

133

1
05

2- 4.50 Through

4-C3

2
6

接口图

技术参数
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SAC2-NP1-EC

选型方式

A 24V ~72V DC

1 1轴NP 进阶版

单轴标准驱动器
Single Axis Drive

A2 增量式/绝对值/
ABZ+HALL

03 3A

10 10A

SAC2 03 A2AECNP1

驱动器    系列号 额定电压 额定电流 编码器接口控制方式类型

EC EtherCAT

接口图

技术参数

编码器

过载

支持ABZ+HALL/BissC/SS1/多摩川/ABZ

散热板固定，立式

基础参数

可控制的轴数

控制方式

1

EtherCAT通讯，标准CIA402协议，

位置式、速度式、力矩模式及

混合模式

24VDC/36VDC/48VDC/60VDC/72VDC

8路输入，4路输出，NPN/PNP

2路输入，0-10V，12bit

支持常见电压等级

24V~72V(士20%波动保护电压范围)电源额定电压

9 A 30 A输出峰值电流

3 A 10 A输出额定电流

BLDC、直线电机、音圈电机、PMSM等电机类型

数字IO通道

SAC2-NP1-EC-A-
03A2

SAC2-NP1-EC-A-
10A2

型号

105 mm×52 mm×45 mm尺寸

模拟量通道

3倍过载>2.5 s

安装方式

6 状态指示灯
（黄灯-电源，绿灯-运行，

红灯-故障)

7 AIN
(模拟量输入)

8 ENC
(编码器接口)

9 RS485/CAN-1
(通讯接口1)

10 USB
(Type-C调试接口)

11 EtherCAT OUT
(EtherCAT通讯输出)

12 EtherCAT IN
(EtherCAT通讯输入)

1 STO/ENCOUT
STO安全转矩保护/分频输出

2 I/O
数字量输入/输出，脉冲方向控制

3 Motor
电机动力接口UVWPE，
泄放电阻接口RB)

4 Power
（直流电源输入)

5 TEMP/BK
(温度采样/抱闸)
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SAC2-NP1-G

选型方式

A 24V ~72V DC

1 1轴NP 进阶版

单轴标准驱动器
Single Axis Drive

A2 增量式/绝对值/
ABZ+HALL

03 3A

10 10A

SAC2 03 A2AGNP1

驱动器系列号 额定电压 额定电流 编码器接口控制方式类型

G General

接口图

技术参数

编码器

过载

支持ABZ+HALL/BissC/SS1/多摩川/ABZ

散热板固定，立式

基础参数

可控制的轴数

控制方式

1

脉冲控制、 Modbus-RTU、 CANopen

24VDC/36VDC/48VDC/60VDC/72VDC

8路输入，4路输出，NPN/PNP

2路输入，0-10V，12bit

支持常见电压等级

24V~72V(士20%波动保护电压范围)电源额定电压

9 A 30 A输出峰值电流

3 A 10 A输出额定电流

BLDC、直线电机、音圈电机、PMSM等电机类型

数字IO通道

SAC2-NP1-G-A-
03A2

SAC2-NP1-G-A-
10A2

型号

102 mm×52 mm×45 mm尺寸

模拟量通道

3倍过载>2.5 s

安装方式

6 状态指示灯
（黄灯-电源，绿灯-运行，

红灯-故障)

7 AIN
(模拟量输入)

8 ENC
(编码器接口)

9 RS485/CAN
(通讯接口1)

10 USB
(Type-C调试接口)

1 ENCOUT/STO
(编码器输出/ST0安全转矩保护)

2 I/O
数字量输入/输出，脉冲方向控制

3 Motor
电机动力接口UVWPE，
泄放电阻接口RB)

4 Power
（直流电源输入)

5 TEMP/BK
(温度采样/抱闸)
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SAC-N2

选型方式

双轴控制器
Dual-axis Controller

U 24V，48VN 标准版 2 2轴
A1

增量式ABZ+
绝对式SSIA1

增量式ABZ+
绝对式SSI

03 3A

10 10A

03 3A

10 10A

SAC 03 A103 A1UECN 2

控制器系列号 额定电压 额定电流 编码器接口控制方式类型/轴数

EC EtherCAT

接口定义图

性能参数

最小EtherCAT周期

过载

200 us

4个以上

支持闭环控制

龙门控制 ns级同步

基础参数

可控制的轴数

支持控制方法

2

EtherCAT，IO

位置模式、速度模式、力矩模式、混合模式

24 V

24 V / 48 V

支持BissC\SSI\Endat\多摩川\ABZ

支持

ETHERCAT控制模式

逻辑电压

电机电压

9 A 18 A输出峰值电流

3 A 10 A输出额定电流

24 V，72 W
48 V，144 W

24 V，240 W
48 V，480 W

输出额定功率

编码器

SAC-N2-EC-U-
03A1-03A1

SAC-N2-EC-U-
10A1-10A1

型号

179 mm×107.65 mm×29 mm尺寸

限位、回零、探针

3倍过载>2.5 s

支持

过流、过压、过热保护功能；STO功能

3.5 KHz

< 0.6 KG

IP20

0~55 ℃

支持23 bit

滤波器

自动调整增益

保护

速度环响应

重量

防护等级

使用环境温度

高精度编码器和采样

5

6

7

8

9

10

11

4

3

2

1 I/O: 
两个轴的I/O，
复用脉冲接口，带24Vdc电源

EtherCAT_IN: 
总线通讯输入接口

EtherCAT_OUT: 
总线通讯输出接口

Power:
电机电源、逻辑电源输入、
泄放制动电阻接口

Motor1: 
轴1电机动力接口UVWPE，
电机抱闸接口

Motor2: 
轴2电机动力接口UVWPE，
电机抱闸接口

Encoder1: 
轴1编码器接口

Encoder2: 
轴2编码器接口

USB: 
Type-C调试接口

Display: 
状态面板

RS485/STO: 
RS485接口及STO安全转矩保护，
带24Vdc电源

技术参数

1
0
6
.
5
0

3
1
.
2
5

4
5

169

179

4- 5.50贯穿

159

167 2- 5贯穿

29

25

注：此型号退市中，可用SAC-NP2替代，具体差异请咨询销售。
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SAC-NP2

选型方式

双轴驱动器
Dual-axis Drive

U 24V，48VNP 进阶版 2 2轴
A2A2

增量式/绝对值/
ABZ+HALL

增量式/绝对值/
ABZ+HALL

03 3A

10 10A

03 3A

10 10A

SAC 03 A203 A2UECNP 2

驱动器系列号 额定电压 额定电流 编码器接口控制方式类型/轴数

EC EtherCAT

接口定义图

性能参数

最小EtherCAT周期

过载

200 us

4个以上

支持闭环控制

龙门控制 ns级同步

基础参数

可控制的轴数

支持控制方法

2

EtherCAT，IO

位置模式、速度模式、力矩模式、混合模式

24 V

24 V / 48 V

支持BissC\SSI\Endat\多摩川\ABZ

支持

ETHERCAT控制模式

逻辑电压

电机电压

9 A 18 A输出峰值电流

3 A 10 A输出额定电流

24 V，72 W
48 V，144 W

24 V，240 W
48 V，480 W

输出额定功率

编码器

SAC-NP2-EC-U-
03A2-03A2

SAC-NP2-EC-U-
10A2-10A2

型号

179 mm×107.65 mm×29 mm尺寸

限位、回零、探针

3倍过载>2.5 s

支持

过流、过压、过热保护功能；STO功能

3.5 KHz

< 0.6 KG

IP20

0~55 ℃

支持23 bit

滤波器

自动调整增益

保护

速度环响应

重量

防护等级

使用环境温度

高精度编码器和采样

5

6

7

8

9

10

11

4

3

2

1 I/O: 
两个轴的I/O，
复用脉冲接口，带24Vdc电源

EtherCAT_IN: 
总线通讯输入接口

EtherCAT_OUT: 
总线通讯输出接口

Power:
电机电源、逻辑电源输入、
泄放制动电阻接口

Motor1: 
轴1电机动力接口UVWPE，
电机抱闸接口

Motor2: 
轴2电机动力接口UVWPE，
电机抱闸接口

Encoder1: 
轴1编码器接口

Encoder2: 
轴2编码器接口

USB: 
Type-C调试接口

Display: 
状态面板

RS485/STO: 
RS485接口及STO安全转矩保护，
带24Vdc电源

技术参数

1
0
6
.
5
0

3
1
.
2
5

4
5

169

179

4- 5.50贯穿

159

167 2- 5贯穿

29

25
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SAC-NP4

选型方式

四轴标准驱动器
Four-axis Drive

U 24V，48VNP 进阶版

4 4轴

SAC 03 A3 03 A3 03 A303 A3UECNP 4

驱动器系列号 电压 额定电流

轴1 轴2 轴3 轴4

编码器接口通讯协议类型/轴数

EC EtherCAT

03 3A

10 10A

A3 增量式/BISS-C/多摩川/ABZ+HALL

A4 增量式/SSI/ABZ+HALL

03 3A

10 10A

A3 增量式/BISS-C/多摩川/ABZ+HALL

A4 增量式/SSI/ABZ+HALL

A3 增量式/BISS-C/多摩川/ABZ+HALL

A4 增量式/SSI/ABZ+HALL

A3 增量式/BISS-C/多摩川/ABZ+HALL

A4 增量式/SSI/ABZ+HALL

03 3A

10 10A

03 3A

10 10A

接口定义图

性能参数

最小EtherCAT周期

过载

1ms

4个以上

支持闭环控制

龙门控制 ns级同步

基础参数

可控制的轴数

支持控制方法

4

EtherCAT，IO

位置模式、速度模式、力矩模式、混合模式

24 V

24 V / 48 V

A3   增量式/BISS-C/多摩川/ABZ+HALL

A4   增量式/SSI/ABZ+HALL

支持

ETHERCAT控制模式

逻辑电压

电机电压

9 A 30 A输出峰值电流

3 A 10 A输出额定电流

24 V，72 W
48 V，144 W

24 V，240 W
48 V，480 W

输出额定功率

编码器

SAC-NP4-EC-U-03A3-03A3-03A3-03A3

SAC-NP4-EC-U-10A3-10A3-10A3-10A3

SAC-NP4-EC-U-03A4-03A4-03A4-03A4

SAC-NP4-EC-U-10A4-10A4-10A4-10A4

型号

179 mm×119.3 mm×50 mm尺寸

限位、回零、探针

3倍过载>2.5 s

支持

过流、过压、过热保护功能；STO功能

3.5 KHz

< 0.6 KG

IP20

0~55 ℃

支持23 bit

滤波器

自动调整增益

保护

速度环响应

重量

防护等级

使用环境温度

高精度编码器和采样

1 I/O_Axis 3&4
两个轴的I/O，
复用脉冲接口，带24Vdc电源 10 I/O_Axis 1&2

两个轴的I/O，
复用脉冲接口，带24Vdc电源

11 Display
(状态面板)

12 USB
(Type-C调试接口)

13 Encoder2
(轴2编码器接口)

14 Encoder1
(轴1编码器接口)

15 Motor2
(轴2电机动力接口UVWPE，
电机抱闸接口)

16 Motor1
(轴1电机动力接口UVWPE，
电机抱闸接口)

17 Power_Axis 1&2
(轴1&轴2电机电源、 逻辑电源输入、 
泄放制动电阻接口)

2 RS485 STO 0/24V
(RS485接口及STO安全转矩保护带24Vdc电源)

3 EtherCAT_OUT
(总线通讯输出接口)

4 EtherCAT_IN
(总线通讯输入接口)

5 Encoder4
轴4编码器接口

6 Encoder3
(轴3编码器接口)

7 Motor4
(轴4电机动力接口UVWPE, 电机抱闸接口)

8 Motor3
(轴3电机动力接口UVWPE，电机抱闸接口)

9 Power_Axis 3&4
(轴3&轴4电机电源、 逻辑电源输入、 泄放制动电阻接口)

技术参数

179

167

159

2-R2.50 Through

2
5

5
0

4

169

1
0
6
.
5
0

3
.
5
0

4-R2.75 Through

3
1
.
2
5

4
5
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大寰电缸内部通讯默认为Modbus RTU (RS485)及少量I/O，客户若选择其他通讯协议，需适配通讯转换模块，

目前有以下通讯转换模块可供选择

大寰的电缸通讯转换模块

全球超过 800 家客户正在使用大寰的产品
客户数量持续快速增长中……

客户信任

由于本公司持续的产品升级造成的内容变更，恕不另行通知。
版权所有 © 深圳大寰机器人科技有限公司

版本变更记录

修订日期 发布版本 变更记录

2025.04

2025.08

CN.2504

CN.2508

· 第一版

· 增加SAC2-NP1和SAC-NP4两个驱动器的选型方式

2025.10 CN.2510
· 增加三款驱动器线缆(G/M/Y系列)

· 增加抱闸重量

EtherCAT 1接1 M2E-B1-1

M2E-B1-4

请与技术人员

确认具体参数

EtherCAT 1接4

TCP/IP 1接1 M2T-B1-1-YBT

M2P2-B1-2-HJ

M2P-B1-11-9

EtherCAT转

I/O 1接多

PROFINET 1接2

PROFINET 1接11

A801-0036-WGModbus RTU(RS485)转USB 模块

通讯转换模块名称 下单型号


