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第１章 リニア磁気センサコントローラセンサヘッド取り付け方法 
 

１．エアハンドへの取付け方 
 

対象：ＮＨＣ１Ｄ、ＮＨＬ１Ｄ、ＮＨＢ□ＰＧ、ＮＨＢ□Ｐ（Ａ）、ＮＨＢ□Ｓ 

・上記対象機種は、全開から全閉までひとつのセンサヘッドで検出が可能です。 

・エアハンドは開から閉に移動する際、内部のマグネットが移動する方向が機種に

より異なります。従って、下記に機種別に取り付け方を記載します。 

 

 

１－１．ＮＨＬ１Ｄ、ＮＨＢ□Ｐ 

この２機種は開方向で数値が上昇します。 

①ＳＥＴ２＝１０に設定。（初期値のままであれば変更無し） 

②ＳＥＴ５＝Ｌｏ：０、ＨＩ：１５に設定。 

③エアハンドを全閉状態で停止。 

④センサヘッドをセンサ溝に挿入し、センサヘッドインジケータが点灯するまで移

動。 

⑤インジケータが点灯した位置にて、センサヘッド固定ネジを回し固定。固定した

後、インジケータが点灯しているか確認。 

⑥エアハンドを全開にし、コントローラ表示がｏｆになっていないか確認。 

⑦数値が表示されていればＯＫ。ｏｆの場合は、再度①からやり直し。 

 

 

 

１－２．ＮＨＣ１Ｄ、ＮＨＢ□ＰＧ、ＮＨＢ□ＰＡ、ＮＨＢ□Ｓ 

この４機種は開方向で数値が減少します。 

①、②は上記内容と同様 

③エアハンドを全開状態で停止。 

④センサヘッドをセンサ溝に挿入し、センサヘッドインジケータが点灯するまで移

動。 

⑤インジケータが点灯した位置にて、センサヘッド固定ねじを回し固定。固定した

後、インジケータが点灯しているか確認。 

⑥ エアハンドを全閉にし、コントローラ表示がｏｆになっていないか確認。 

⑦ 数値が表示されていればＯＫ。ｏｆの場合は、再度①からやり直し。 
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対象：ＮＨＢ□ＰＧＬ、ＮＨＢＤＳＬ（Ｇ）、ＡＦＤＰＧ 

・上記機種は、全開から全閉まで１つのセンサヘッドにて検出する事が出来ません。

検出範囲が限られます。従って、検出範囲外部分でも位置検出をしたい場合は、

ＺＥセンサスイッチもしくは、ＺＬ１のどちらか１台追加をお願いします。 

・ＡＦＤＰＧはどちらの方向からセンサヘッドを挿入するかにより数値の変化が

異なりますので注意が必要です。 

 

 

１－３．ＮＨＢ□ＰＧＬ、ＮＨＢＤＳＬ（Ｇ） 

上記機種は開方向で数値が減少します。ハンド閉方向を検出範囲としたい場合。 

①ＳＥＴ２＝１０に設定。（初期値のままであれば変更無し） 

②ＳＥＴ５＝Ｌｏ：８０ ＨＩ：１００に設定。 

③ハンドを全閉状態で停止させる。 

④センサヘッドをセンサ溝に挿入し、インジケータが点灯する位置まで移動をする。 

インジケータが点灯した位置にて、センサヘッドの固定ねじを回し固定。固定し

た後、インジケータが点灯しているか確認。 

 

１－４．ＡＧＤＰＧ 

ＡＧＤＰＧは４方向からセンサヘッドが取り付けられる仕組みになっています。従

って、センサヘッドの挿入方向により、コントローラの数値変化が逆になります。

下表を確認してください。 

コントローラ数値表示 挿入センサ溝（注１） 挿入方向（注２） 

クローズポート（Ｃ）側 ポート方向 開方向で数値上昇 

オープンポート（Ｏ）側 ポート逆方向 

クローズポート（Ｃ）側 ポート逆方向 開方向で数値減少 

オープンポート（Ｏ）側 ポート方向 

注１．挿入センサ溝とは、ポート刻印Ｃ，Ｏに近いセンサ溝を指す。 

注２．挿入方向とは、下図のようにハンドを見た時（左側にポートがあり、手前に

クローズポート（Ｃ）がある）、固定ねじ部方向からセンサヘッドを挿入し

た時の方向を指す。 

 

 
本図は、挿入センサ溝：クローズポート（Ｃ）側、挿入方向：ポート逆方向 
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本図のように設置し、ハンド閉方向にて検出をしたい場合の時。 

① 設置するボア系によりＳＥＴ２を設定（カタログＳＥＴ２参照） 

② ＳＥＴ５＝Ｌｏ：８０ ＨＩ：１００に設定。 

③ ハンドを全閉状態で停止させる。 

④ センサヘッドをセンサ溝に挿入し、インジケータが点灯する位置まで移動

をする。 

⑤ インジケータが点灯した位置にて、センサヘッドの固定ネジを回し固定。

固定した後、インジケータが点灯しているか確認。 

 

 

２.直動シリンダへの取付け方 

 

・直動型シリンダでは、検出範囲がＺＥ無接点センサスイッチとほぼ同等の範囲に

なります。従って、ストロークの範囲を１つのリニア磁気センサコントローラに

て検出する事は不可能です。検出範囲を確認していただき、設置をお願いします。 

・ストロークエンド検出にて、コントローラ表示を中心付近にしたい時のセンサヘ

ッド取り付け位置は、各シリンダのストロークエンド検出センサスイッチ取り付

け位置の表の無接点タイプの数値に１．２ｍｍを加算していただけるとコントロ

ーラの中心付近に設置できます。 

・コントローラの数値変化を下表に示します。 

コントローラ表示 センサヘッド挿入方向 シリンダ進行方向 

ロッド側 出側 数値上昇 

ヘッド側 戻り側 

ロッド側 戻り側 数値減少 

ヘッド側 出側 

 

・ＳＥＴ２は別紙各シリンダ特性表の数値に変更をしてください。 

・各エンド端にて、検出範囲ぎりぎりに設置したい場合は、各作動範囲を確認して

頂き、下記計算にて取り付け位置寸法を算出してください。 

 

 

Ａ：各シリンダストロークエンド検出センサスイッチ取り付け位置表のＸ又はＹ 

Ｂ：リニア磁気センサコントローラ各作動範囲(別紙各シリンダー特性表に記載) 

 

設置寸法（ｍｍ）＝Ａ＋１．２ｍｍ＋２／Ｂ 
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第２章 スケーリング機能の使い方 

 

スケーリング機能（ＳＥＴ６）は、下記の内容の時に有効に使用できます。 

① おおよその距離（ｍｍ表示）を表示したい時。 

② 検出範囲が非常に狭いとき 

③ ハンドボーイφ10 のように全ストロークしても表示変化が余り無い機種の場合。 

注１）スケーリングを行なっても、アナログ出力電圧に変更はありません。 

注２）スケーリングを行なっても、繰り返し精度の１％±1digit は変わりません。 

注３）スケーリングを行なっても、応差の２％はデフォルト値（１００）の２％で

あるため 2digit の応差のままです。 

注４）スケーリングを行なうと、出力設定（スイッチ出力：ＳＥＴ１）は、この間

でしか設定ができなくなります。 

 

使用方法の説明 

① おおよその距離を表示する場合 

検出可能範囲において、２つ位置の距離を測定します。 

（Ａ－Ｂ間距離：数値Ａ＜Ｂ） 

この時、Ｂ－Ａ＝２５以上の数値変化が必要です。 

 

例：Ａ位置表示：１０  Ｂ位置表示：５０ Ａ－Ｂ間距離：３ｍｍの場合 

・ ＳＥＴ６にし、ｏＦＳが表示されたら、Ａ位置にシリンダを停止させ、リター

ンキーを押します。 

・ 数値を入力します。基本的にここは０と入力し、リターンキーを押します。 

・ ＦＳが表示されたら、Ｂ位置にシリンダを停止させ、リターンキーを押します。 

・ 数値を入力します。Ａ－Ｂ間距離が３ｍｍなので３００と入力しリターンキー

を押します。 

上記操作により、Ａ位置を表示０とした時のＢ位置が３００と表示するスケーリン

グが可能になります。 

これにより、Ａ－Ｂ間の中間位置に停止した時、１５０と表示されれば、おおよそ

Ａ位置より１．５ｍｍ移動した位置で停止していると確認できます。 
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スケーリングをフルストロークにて設定をした際の閾値設定方法について 

フルストロークをスケーリング設定した場合（ｏｆｓ，ｆｓ設定位置がシリン

ダエンド端の場合） 

 

閾値の最低値はｏｆｓより低い値を入力する事が出来ません。最大値もｆｓよ

り大きい数値を入力する事ができません。 

 

スケーリング設定を行なうと、表示が大きくなる場合があり、繰り返し表示精

度が劣化します。そのため、エンド端にて表示がｏｆｓ以下、ｏｆ以上の表示

になる事があります。結果、エンド端の検知出力が規定位置にあるにもかかわ

らず出力ＯＦＦになる可能性があります。 

その時に下記の設定にしていただければ、エンド端の検知を良好に行なえます。 

 

・エンド端出力１（数値が小さい方） 

ＳＥＴ１:上限値（Ｌ１）ｏｆｓ＋５０程度 下限値（Ｌ２）ｏｆｓ＋４０程度 

ＳＥＴ３:ヒステリシスモード 

ＳＥＴ４:出力反転 

 

・エンド端出力２（数値が大きい方） 

ＳＥＴ１:上限値（Ｌ１）ｆｓ-４０程度  下限値（Ｌ２） ｆｓ－５０程度 

ＳＥＴ３:ヒステリシスモード 

としてください。 

 

こうすると 

出力１はＬ２以下で出力ＯＮし、Ｌ１以上で出力ＯＦＦ 

出力２はＬ１以上で出力ＯＮし、Ｌ２以下で出力ＯＦＦ 

となり、シリンダの機械的限界以上には動作しないため、数値は誤差範囲で停

止しているので、それ以下の数値にはなりません。 

この方法であれば、機械的原点をスケーリングで使用しても比較出力を正常に

出力できる事になります。 

 



ＳＥＴ２設定一覧表
形式 ボア径 SET2値 形式 ボア径 SET2値

ＮＨＣ１Ｄ 全ボア径 10 MGA 全ボア径 20

NHL1D 全ボア径 10 TBDA 全ボア径 18

NHB□PG(L) 全ボア径 10 ARS 全ボア径 16

NHB□P(A) 全ボア径 10 6 13

NHB□S 全ボア径 10 8 14

NHBDSL(G) 全ボア径 10 32 16

6,18 15 上記以外 15

8,14 12 6,10 18

12 16 16,20 16

搭載可能アクチュエータ作動範囲（ｍｍまたは角度）、表示変位量、および分解能
名称 形式 内容

6 8 10 12 14 16 18 20 25 32
作動範囲(mm) - - 4 - - 6 - 10 14 -

ハンドボーイ ＮＨＣ１Ｄ SET2 - - 10 - - 10 - 10 10 -
変位量 - - 30(○) - - 35(○) - 50(○) 60(○) -

分解能(mm) - - 0.13 - - 0.17 - 0.2 0.23 -

作動範囲(mm) - 4 4 - - 6 - 10 14 -

Ｌハンド NHL1D SET2 - 10 10 - - 10 - 10 10 -

変位量 - 40(○) 40(○) - - 40(○) - 60(○) 80(○) -

分解能(mm) - 0.1 0.1 - - 0.15 - 0.17 0.175 -

作動範囲(mm) - 4 6.5 - - 10 - 14 - 22

NHB□PG SET2 - 10 10 - - 10 - 10 - 10

変位量 - 40(○) 55(○) - - 65(○) - 85(○) - 90(○)

分解能(mm) - 0.1 0.12 - - 0.15 - 0.16 - 0.24

作動範囲(mm) - 8 12 - - 13 - 16 - -

NHB□PGL SET2 - 10 10 - - 10 - 10 - -

変位量 - 80(○) 100(×) - - 100(×) - 100(×) - -

分解能(mm) - 0.1 0.12 - - 0.15 - 0.16 - -

作動範囲(mm) 4 - 4 - - 8 - 12 14 -

NHB□P(A) SET2 10 - 10 - - 10 - 10 10 -

変位量 40(○) - 40(○) - - 50(○) - 80(○) 70(○) -

分解能(mm) 0.1 - 0.1 - - 0.16 - 0.15 0.2 -

作動範囲(mm) - -10～30°-10～30° - - -10～30° - -10～30°-10～30° -

NHB□S SET2 - 10 10 - - 10 - 10 10 -

変位量 - 40(○) 50(○) - - 60(○) - 75(○） 65(○) -

分解能(mm) - 1° 0.8° - - 0.67° - 0.54° 0.62° -

作動範囲(mm) - - - 80° - 85° - 65° 65° -

NHBDSL(G) SET2 - - - 10 - 10 - 10 10 -

変位量 - - - 100(×) - 100(×) - 100(×) 100(×) -

分解能(mm) - - - 0.8° - 0.85° - 0.65° 0.65° -

作動範囲(mm) 5.5 10 - 8 12 - 9 - - -

AFDPG SET2 15 12 - 16 12 - 15 - - -

変位量 100(×) 100(×) - 100(×) 100(×) - 100(×) - - -

分解能(mm) 0.05 0.1 - 0.08 0.12 - 0.09 - - -

※本数値(SET2以外）は全て代表であり参考値です。　各記載部の’－’は該当するシリンダーがない事を表しています。

備考 作動範囲 リニア磁気センサコントローラ検出可能なハンドシリンダーの両刃間開閉範囲

SET2 リニア磁気センサコントローラSET2設定値

変位量 作動範囲でのコントローラ数値表示変化量
分解能 コントローラ表示１ＢＩＴ変化する時の移動量(mm)。
変位量の（　）内の×、○の意味

×： フルストローク測定不可能

○： フルストローク測定可能

注： 分解能に記載した数値は、単純に作動範囲÷変位量であり、作動範囲内にて本移動量になると必ず数値が変化するものであはありません。

例： ハンドボーイφ１０

作動範囲はフルストロークの約４ｍｍ検出可能で変位量は約３０

これより分解能は、４／３０≒０．１３ｍｍ

搭載可能アクチュエータ作動範囲（ｍｍまたは角度）、表示変位量、および分解能

4.5 6 8 10 12 16 20 25 32 40 50 63 80 100
作動範囲(mm) - 3.5 3 2.8 3.3 3.8 5.5 5.5 4.3 5.5 5.7 7.2 7.5 7.5
SET2 - 13 14 15 15 15 15 15 16 15 15 15 15 15
分解能(mm) - 0.035 0.03 0.028 0.033 0.038 0.055 0.055 0.043 0.055 0.057 0.072 0.075 0.075
作動範囲(mm) 2 2 2 2 2 2 2 - - - - - - -
SET2 20 20 20 20 20 20 20 - - - - - - -
分解能(mm) 0.02 0.02 0.02 0.02 0.02 0.02 0.02 - - - - - - -
作動範囲(mm) - 3.5 3 2.8 3.3 3.8 5.5 5.5 4.3 6.5 5.7 7.2 - -
SET2 - 13 14 15 15 15 15 15 16 15 15 15 - -
分解能(mm) - 0.035 0.03 0.028 0.033 0.038 0.055 0.055 0.043 0.065 0.057 0.072 - -
作動範囲(mm) - - - 2.8 - 2.6 3 2.9 3 - - - - -
SET2 - - - 18 - 18 18 18 18 - - - - -
分解能(mm) - - - 0.028 - 0.026 0.03 0.029 0.03 - - - - -
作動範囲(mm) - 2.8 - 2.8 - 3.3 3.3 3.5 - - - - - -
SET2 - 16 - 16 - 16 16 16 - - - - - -
分解能(mm) - 0.028 - 0.028 - 0.033 0.033 0.035 - - - - - -
作動範囲(mm) - 2.5 - 2.8 - 4 4 - - - - - - -
SET2 - 18 - 18 - 16 16 - - - - - - -
分解能(mm) - 0.025 - 0.028 - 0.04 0.04 - - - - - - -

※本数値(SET2以外）は全て代表であり参考値です。　各記載部の’－’は該当するシリンダーがない事を表しています。

作動範囲(mm) 10°
SET2 15
分解能(mm)

7

ロータリーアク
チュエータ

名称 形式

ガイド付きジグ
シリンダ

ＳＧＤＡ

内容

ジグシリンダＣ ＣＤＡＳ

ミニガイドスラ
イダ

MGA

ツインロットシ
リンダ

ＴＢＤＡ

ロッドスライダ ＡＲＳ

マルチスライダ ＭＳ

CDAS
SGDA

MS

RAGS1

シリンダー径（φ）

シリンダー径（φ）

エアハンドＮＨ
Ｂスイングタイ

プ

ＮＨＢスイング
１８０度

フラット形エア
ハンド

AFDPG

エアハンドＮＨ
Ｂパラレルタイ

プ

エアハンドＮＨ
Ｂパラレルタイ

プ

エアハンドＮＨ
Ｂパラレルタイ

プ



各シリンダ特性表

ハンドボーイ（（ＮＨＣ１Ｄ） Ｌハンド（（ＮＨＬ１Ｄ） ＮＨＢパラレルタイプ（（ＮＨＢ□ＰＧ）

8

NHL1D-10

0

20

40

60

80

100

0 1 2 3 4
ストローク変化量

数
値
表
示

(%
)

NHL1D-16

0

20

40

60

80

100

0 1 2 3 4 5 6
ストローク変化量

数
値
表
示

(%
)

NHL1D-20

0

20

40

60

80

100

0 2 4 6 8 10
ストローク変化量

数
値

表
示

(%
)

NHL1D-25

0

20

40

60

80

100

0 2 4 6 8 10 12 14
ストローク変化量

数
値

表
示

(%
)

NHC1D-10

0

20

40

60

80

100

0 1 2 3 4
ストローク変化量

数
値
表
示

(%
)

NHC1D-16

0

20

40

60

80

100

0 1 2 3 4 5 6
ストローク変化量

数
値
表
示

(%
)

NHC1D-20

0

20

40

60

80

100

0 2 4 6 8 10
ストローク変化量

数
値

表
示

(%
)

NHC1D-25

0

20

40

60

80

100

0 2 4 6 8 10 12 14
ストローク変化量

数
値

表
示

(%
)

NHB□PG-8

0

20

40

60

80

100

0 1 2 3 4
ストローク変化量

数
値
表
示

(%
)

NHB□PG-10

0

20

40

60

80

100

0 1 2 3 4 5 6 7
ストローク変化量

数
値
表
示

(%
)

NHB□PG-16

0

20

40

60

80

100

0 2 4 6 8 10
ストローク変化量

数
値

表
示

(%
)

NHB□PG-20

0

20

40

60

80

100

0 2 4 6 8 10 12 14
ストローク変化量

数
値

表
示

(%
)

NHB□PG-32

0

20

40

60

80

100

0 2 4 6 8 10 12 14 16 18 20 22
ストローク変化量

数
値
表
示

(%
)



ＮＨＢパラレルタイプ（（ＮＨＢ□ＰＧＬ） ＮＨＢパラレルタイプ（（ＮＨＢ□Ｐ（Ａ）） フラット形（ＡＦＤＰＧ）

AFDPGセンサヘッド取付状態

備考： ・本波形は、代表であり参考です。
・ストローク変化量は、全閉状態より開方向にハンドの爪が移動した量となります。（ｍｍ）
・AFDPGでのセンサヘッド取付位置はクローズポート側のセンサレールに、ポート逆方向よりセンサヘッドを下図のように設置した時のデータです。
・同じセンサ溝部でセンサヘッドを逆方向より取り付けると、グラフは逆に傾きます。
・その他のハンドは、ヘッド部よりセンサヘッドを先端より挿入し設置した時のデータです。
・NHBDPは、ＮＨＢ□P(A)のグラフと傾きが逆になります。すなわち、閉方向にて数値が少なく、開方向にて数値が上昇します。
・Ｌハンドも同様に閉方向にて数値が少なく、開方向にて数値が上昇します。
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ジグシリンダCシリーズ（ＣＤＡＳ）

φ１６以上での波形位置
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ロッドスライダー（ＴＢＤＡ） ツインロッド（ＴＢＤＡ） ミニガイドスライダー（ＭＧＡ）

ＭＳスライダー（ＭＳ）

ツインロッド

ＭＳスライダー

ミニガイドスライダー

注記
1 本波形は代表であり、参考値です。
2 本波形は、センサヘッドをシリンダーヘッド方向から挿入し設置した場合のシリンダーが出方向に進行した時の波形です。
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MGA10-下
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技術サービスセンター
TEL＜042＞383-7172

※その他、詳細な仕様および注意事項に関してはカタログを参照してください。
※製品に関するお問い合わせは最寄りの弊社営業所または、下記技術サービス
センターへお問い合わせください。

●記載されている仕様および外観は、改良のため予告なく変更することがあります。ご了承ください。
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