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三菱電機グループは「グローバル
環境先進企業」を目指します。

三菱電機グループは、「常により良いものを
目指し、変革していく」という “Changes 
for the Better” の理念のもと、活力とゆと
りのある社会の実現に取り組んできました。
そしていま、時代に応える “eco changes”
の精神で、家庭から宇宙まで、あらゆる事業
を通じ、環境に配慮した持続可能な社会の実
現に向けてチャレンジしています。そのため
に、社員一人ひとりがお客さまと一体となっ
て、グローバルな視点で、暮らしを、ビジネス
を、社会を、より安心・快適に変えてゆきま
す。三菱電機グループは、最先端の環境技術
と優れた製品力を世界に展開し、豊かな社会
の構築に貢献する「グローバル環境先進企
業」を目指します。

三菱電機グループは、以下の多岐にわたる分野で事業を展開しています。

重電システム
タービン発電機、水車発電機、原子力機器、電動機、変圧器、パワーエレクトロニクス機器、遮断
器、ガス絶縁開閉装置、開閉制御装置、監視制御、保護システム、大型映像表示装置、車両用電
機品、エレベーター、エスカレーター、ビルセキュリティーシステム、ビル管理システム、粒子線
治療装置、その他

産業メカトロニクス
プログラマブルコントローラー、インバーター、ＡＣサーボ、表示器、電動機、ホイスト、電磁開閉
器、ノーヒューズ遮断器、漏電遮断器、配電用変圧器、電力量計、無停電電源装置、産業用送風
機、数値制御装置、放電加工機、レーザー加工機、産業用ロボット、クラッチ、自動車用電装品、
カーエレクトロニクス、カーメカトロニクス機器、カーマルチメディア機器、その他

情報通信システム
無線通信機器、有線通信機器、監視カメラシステム、衛星通信装置、人工衛星、レーダー装置、
アンテナ、放送機器、データ伝送装置、ネットワークセキュリティーシステム、情報システム関連
機器及びシステムインテグレーション、その他

電子デバイス
パワーモジュール、高周波素子、光素子、液晶表示装置、その他

家庭電器
液晶テレビ、ルームエアコン、パッケージエアコン、ヒートポンプ式給湯暖房システム、冷蔵庫、
扇風機、換気扇、太陽光発電システム、電気温水器、LED ランプ、蛍光ランプ、照明器具、圧縮
機、冷凍機、除湿機、空気清浄機、ショーケース、クリーナー、ジャー炊飯器、電子レンジ、
IH クッキングヒーター、その他
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診える化：改善
ITシステムによる分析・解析結果を生産現場にフィードバック

観える化：分析
FAで収集したデータを一次処理し(エッジコンピューティング)
ITシステムへシームレスに連携

見える化：可視化
生産現場のデータをリアルタイムに収集

生産現場の
「みえる化3（キューブ）：見える、観える、
診える」 と「使える化」により
企業価値向上を支援します

ITシステム

エッジコンピューティング

生産現場

セル生産 組立・検査 部品供給 多品種生産

企画・設計から稼働・保守全般にわたる
「TCO削減」を図ることを目指し、
ロボット基本性能に加え、
自社生産設備で開発・実証を行ってきた

「e-F@ctory」および
先進のソリューション技術を搭載した
次世代知能化ロボットを提案します。

次世代知能化ロボットと
e-F@ctoryがひらく自動化の未来。

FA技術とIT技術を活用することで開発･生産･保守の
全般にわたるトータルコストを削減し、
お客様の改善活動を継続して支援するとともに、
一歩先のものづくりを指向するソリューションを提案します。
※TCO: Total Cost of Ownership

「生産性」「品質」「環境性」「安全性」
「セキュリティ」の向上を実現し
企業のTCO※削減と企業価値の向上を支援

注）e-F@ctoryは三菱電機株式会社の商標または登録商標です。

品質向上 安全性向上生産性向上 セキュリティ省エネ

データ1次処理・分析 情報連携処理

コントローラ
製品群

センサ
製品群

省エネ
製品群

駆動
製品群

メカトロニクス
製品群

エッジコンピューティング製品群

since2003

販売・物流
サービス

運用・保守製品設計 工程設計

調達
生産製造

サプライチェーン

エンジニアリング
チェーン

MES
SCADA

SCM
シミュレータ

ERP
CAD/CAM
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製造業はグローバル競争、雇用・調達等の次々に変化する課題への対応を
求められています。場所・生産量・リードタイムの制約を乗り越える変種変量
生産に適する「ロボットによるセル生産」はこれらの課題を解決します。
三菱電機ではロボットによる生産設備の自動化やロボットによるセル生産の
実用化を目指し、当社製品を対象とした様々な実証セルを構築してきました。
システムや各コンポーネントの課題を抽出し、解決する過程で得られた技術
をロボット本体、機能、周辺コンポーネントへ展開し、市場ニーズに応え
るソリューションを提供します。

連続稼動

作業時間
の短縮

品種追加
の容易さ

立上げ時間
の短縮

セル生産

センサ応用、統合コントローラiQ Platformなどの知能化ソリューション、これまでの様々なノウ
ハウをパッケージにしたiQ Monozukuri、各種エンジニアリングS/Wによるセルの企画・設計か
ら稼働･保守までの容易化を図り、お客様のトータルコスト(TCO)を削減します。

自動化に向けた機能追求

先進のサーボ制御技術によるトップクラスの性能とセル生産に適したコンパクトアーム、多機能
ツールで生産性向上を実現します。また、最新安全ソリューションによる人との協働作業も省ス
ペース化と生産性向上に貢献します。

基本性能の向上

知能化ソリューションは、様々なバラツキへの対応を可能にし安定稼働を実現、また収集データの
デジタル化により、ロボットメンテナンス情報の見える化、そして生産性向上・品質向上に向けた
改善につなげます。

信頼性の向上

Fシリーズ
三菱電機は、企画・設計から稼働･保守全般にわたる「TCO削減」を図ることを目指
し、ロボット単体性能に加え、自社生産設備で開発・実証を行ってきた「e-F@ctory」
および各種ソリューション技術を搭載した「MELFA Fシリーズ」を提案します。

Fulltime

信頼性向上

Function

生産性向上

Flexibility

使い易さの向上
Facilitation

立上げ易さの向上

二次元ビジョンセンサ

MELFA-3D Vision 3.0

力覚センサ 多機能電動ハンド 干渉回避

ｉＱ Ｐｌａｔｆｏｒｍ
ＨＭＩ

●ｉＱＰｌａｔｆｏｒｍによるプログラミング
●複合情報ＧＵＩによる教示支援
●ティーチングの容易化
●iQ Monozukuriによる迅速化

●複数台ロボットによる協調動作や
干渉回避

●多機能ハンドによる適応力向上
●人との協働による省スペース化

●力制御によりばらつきへの対応力向上
●エラー検知や自動復旧などによる

チョコ停の軽減
●各種データからの故障予知

●二次元・三次元ビジョンセンサ
による計測、認識技術により多
品種部品供給へ柔軟に対応

●位置決め治具などの簡素化。
●シミュレーション機能の充実
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垂直多関節型ロボット

●最適なアーム長さとより広い６軸関節可動範囲で複雑な組立、加工動作に対応。
●小さなボディ、スリムなアームで大きな作業エリアと可搬質量を実現。
機械部品の搬送から、電気部品の組立まで幅広いレイアウトに対応。

●耐環境仕様により、設置環境を選ばず幅広い用途に適用可能。

RV-F SERIES

垂直多関節型シリーズ構成

RV-2F RV-2FL

最大可搬質量

リーチ

515mm
649mm

713mm
908mm

型式

504mm
649mm

RV-4F RV-4FL RV-7F RV-7FL

1503mm

RV-7FLL

1094mm

RV-13F

1388mm

RV-13FL

1094mm

20kg

RV-20F

35kg

RV-35F

50kg

RV-50F

70kg

RV-70F

3kg 4kg 7kg 13kg

2050mm

水平多関節型ロボット

●豊富な動作領域・バリエーションで様々な用途にジャストフィット。
●高剛性アームと最新のサーボ制御で高速・高精度を実現。
高速動作が要求される食品・薬品の大量生産から高精度が要求される組立作業など幅広い分野に対応。

最大可搬質量

リーチ

Ｚストローク

RH-3FH RH-12FH RH-20FH型式 RH-6FH

150mm

350mm 450mm 550mm
350mm 450mm

200mm

340mm 350mm

450mm

550mm 700mm 850mm 1000mm

3kg 6kg 12kg 20kg

RH-3FHR

350mm

3kg

＊1：クリーン仕様機：１２０mm
＊2：クリーン仕様機、防水仕様機：１２０mm

＊1 150mm＊2

水平多関節型シリーズ構成

RH-F SERIES1

製
品
特
長
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垂直多関節型ロボット

●最適なアーム長さとより広い６軸関節可動範囲で複雑な組立、加工動作に対応。
●小さなボディ、スリムなアームで大きな作業エリアと可搬質量を実現。
機械部品の搬送から、電気部品の組立まで幅広いレイアウトに対応。

●耐環境仕様により、設置環境を選ばず幅広い用途に適用可能。

RV-F SERIES

垂直多関節型シリーズ構成
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最大可搬質量

リーチ
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649mm
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504mm
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RV-13F
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RV-13FL

1094mm

20kg

RV-20F

35kg

RV-35F

50kg

RV-50F

70kg

RV-70F

3kg 4kg 7kg 13kg

2050mm

水平多関節型ロボット

●豊富な動作領域・バリエーションで様々な用途にジャストフィット。
●高剛性アームと最新のサーボ制御で高速・高精度を実現。
高速動作が要求される食品・薬品の大量生産から高精度が要求される組立作業など幅広い分野に対応。

最大可搬質量

リーチ

Ｚストローク

RH-3FH RH-12FH RH-20FH型式 RH-6FH

150mm
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200mm
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450mm
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3kg 6kg 12kg 20kg
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350mm
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＊2：クリーン仕様機、防水仕様機：１２０mm

＊1 150mm＊2

水平多関節型シリーズ構成

RH-F SERIES 1
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クラス最高の高速動作
RV

RV

RH

RV RH

RV RH

RH

RV RH

RHRV

RH

RV

自社開発モータ、高剛性アームおよび独自の駆動制御技術により、
高回転で高トルク出力を可能とし、クラス最高の動作性能を実現し
ました。連続動作性も向上し、サイクルタイム短縮による生産性の
向上が図れます。

水平関節型ロボットには欠かせない上下動作速度を向上しました。
２４００ｍｍ/ｓ【ＲＨ-６ＦＨ：従来比２倍】

Ｊ４軸許容イナーシャを大幅増加。多連ハンド、オフセットハンドなど
にも余裕を持って対応。【従来比５倍（RH-20FH）】

自社開発モータの採用と、過負荷検出方式の見直しにより、連続
動作性能が向上。従来比約1.7倍（RH-6FH）の搬送能力。高頻
度動作でも安心してご使用いただけます。

2.2倍大きな
ワークに対応

従来比
5倍の能力

手首強化（RH-20FH）

Ｆシリーズ

SQ/SDシリーズ

旋回軸動作範囲を広げ、
背面エリアもアクセスも可能

エンコーダ温度モニタ

周囲温度

後部も
スッキリ！ハンドへ

内装化

従来機種

ハンドへ

通信用などの
追加配線

配線・配管
外回し

トルク

回転数

従来のモータ
速度アップ

トルクアップ

新型モータ

特長

連続動作性の向上

ロボット各軸の実環境に即した負荷レベル演算に
より、過負荷レベルの最適化を図ります。

上下動作の速度を向上

手首軸強化

M4×8：4本

電磁弁

エアホース

RETURNAIR OUT

電磁弁ボックス

装置１
装置２

装置３
取出

払出
取出 払出
Ｊ１軸可動ストッパ

干渉幅
大

・入出力ケーブル
・エア配管

注）ケーブル内装仕様機（-SHxx）をご指定ください。
機種により内装可能線種が異なる場合があります。

電磁弁

ハンド入力信号、
LAN等 接続I/F

●ハンド配線
●配管
●ビジョンセンサ用イーサネットケーブル
●多機能ハンド用ケーブル

多機能電動ハンド ビジョンセンサ

Before After

ロボット配置検討の自由度が向上します。背面含めた全周アクセスでスペースを有効に活用できます。
移動距離を短くすることで、タクトタイムを短縮できます。

フラップ形状アーム採用に
より、よりロボットに近い場
所での作業が可能となり、
お客様の設備のスリム化に
貢献します。

Ｊ４軸動作範囲を拡大し、組立てや搬送作業時に、連続して姿勢変
更が可能となります。動作途中で反対方向に動かす必要がなくなり
ます。

多機能ハンドやビジョンセンサへ接続可能な機内配線・配管を用意
しています。

先端軸にハンド配管内装経路を準備。ハンド取付け部まで配線・配管が内装可能です。
本体ケーブルの内装化により、本体ケーブルと周辺機器との干渉領域が最小化でき、配線・配管の絡みの問題を解消しました。

組立作業に多い作業姿勢の変更を
より素早く行うため、根元の軸もさるこ
とながら、手先の軸の速度を高速化。
素早い姿勢変化を実現します。

設置領域のフル活用

手元作業によるコンパクト設置

Ｊ４軸動作範囲拡大多様なツールへの対応

ケーブル干渉防止

作業姿勢の変更をより素早く!!

高頻度動作で生産性向上に貢献
自社開発モータの採用と、過負荷検
出方式の見直しにより、連続動作性
能が向上。高頻度動作でも安心して
ご使用いただけます。

J6軸先端まで、アーム
内に配線・配管可能

RH

RV

RV

1

製
品
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ました。連続動作性も向上し、サイクルタイム短縮による生産性の
向上が図れます。

水平関節型ロボットには欠かせない上下動作速度を向上しました。
２４００ｍｍ/ｓ【ＲＨ-６ＦＨ：従来比２倍】

Ｊ４軸許容イナーシャを大幅増加。多連ハンド、オフセットハンドなど
にも余裕を持って対応。【従来比５倍（RH-20FH）】

自社開発モータの採用と、過負荷検出方式の見直しにより、連続
動作性能が向上。従来比約1.7倍（RH-6FH）の搬送能力。高頻
度動作でも安心してご使用いただけます。

2.2倍大きな
ワークに対応

従来比
5倍の能力

手首強化（RH-20FH）

Ｆシリーズ

SQ/SDシリーズ

旋回軸動作範囲を広げ、
背面エリアもアクセスも可能

エンコーダ温度モニタ
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後部も
スッキリ！ハンドへ

内装化

従来機種

ハンドへ

通信用などの
追加配線

配線・配管
外回し

トルク

回転数

従来のモータ
速度アップ

トルクアップ

新型モータ

特長

連続動作性の向上

ロボット各軸の実環境に即した負荷レベル演算に
より、過負荷レベルの最適化を図ります。

上下動作の速度を向上

手首軸強化

M4×8：4本

電磁弁

エアホース

RETURNAIR OUT

電磁弁ボックス

装置１
装置２

装置３
取出

払出
取出 払出
Ｊ１軸可動ストッパ

干渉幅
大

・入出力ケーブル
・エア配管

注）ケーブル内装仕様機（-SHxx）をご指定ください。
機種により内装可能線種が異なる場合があります。

電磁弁

ハンド入力信号、
LAN等 接続I/F

●ハンド配線
●配管
●ビジョンセンサ用イーサネットケーブル
●多機能ハンド用ケーブル

多機能電動ハンド ビジョンセンサ

Before After

ロボット配置検討の自由度が向上します。背面含めた全周アクセスでスペースを有効に活用できます。
移動距離を短くすることで、タクトタイムを短縮できます。

フラップ形状アーム採用に
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所での作業が可能となり、
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Ｊ４軸動作範囲を拡大し、組立てや搬送作業時に、連続して姿勢変
更が可能となります。動作途中で反対方向に動かす必要がなくなり
ます。

多機能ハンドやビジョンセンサへ接続可能な機内配線・配管を用意
しています。

先端軸にハンド配管内装経路を準備。ハンド取付け部まで配線・配管が内装可能です。
本体ケーブルの内装化により、本体ケーブルと周辺機器との干渉領域が最小化でき、配線・配管の絡みの問題を解消しました。

組立作業に多い作業姿勢の変更を
より素早く行うため、根元の軸もさるこ
とながら、手先の軸の速度を高速化。
素早い姿勢変化を実現します。

設置領域のフル活用

手元作業によるコンパクト設置

Ｊ４軸動作範囲拡大多様なツールへの対応

ケーブル干渉防止

作業姿勢の変更をより素早く!!

高頻度動作で生産性向上に貢献
自社開発モータの採用と、過負荷検
出方式の見直しにより、連続動作性
能が向上。高頻度動作でも安心して
ご使用いただけます。

J6軸先端まで、アーム
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コントローラタイプ

生産現場の各種コントローラとＨＭＩ、エンジニアリング環境、そしてネットワークをシームレスに統合した「iQ Ｐｌａｔｆｏｒｍ」
に対応したコントローラです。マルチＣＰＵ構成により、ＦＡ機器との親和性が飛躍的に向上し、巧緻な制御、情報管理
も高速にかつ簡単に行うことができます。

従来同様のスタンドアローンタイプのコントローラです。ロボットコントローラを制御の核としてセルの構築が可能です。
各種インターフェースを標準搭載し、お客様のアプリケーションに合わせて最適なシステムを構築できます。

ＥＲＰ
（業務計画システム）

ＭＥＳ
（製造実行システム）

エンジニアリング
環境

ネットワーク
コントローラ

＆
ＨＭＩ

三菱電機のＦＡ統合ソリューション

三菱電機の
次世代統合プラットフォーム

シーケンサ
＋

ＣＰＵ×３台

モーション
ＮＣ

ロボット

シーケンサ

GOT（表示器）

iＱ Ｐｌａｔｆｏｒｍ対応エンジニアリング環境（ｉＱ Ｗｏｒｋｓ）

マルチCPU環境 ネットワーク環境

三菱ｉＱ Platform対応システム管理ソフトウェア
MELSOFT Ｎａｖｉｇａｔｏｒ

シーケンサ
エンジニアリングソフトウェア

ＧＸ Ｗｏｒｋｓ２

モーションコントローラ
エンジニアリングソフトウェア

ＭＴ Ｗｏｒｋｓ２

表示器
画面作成ソフトウェア

ＧＴ Ｗｏｒｋｓ３

ロボット
サポートソフトウェア
ＲＴ ＴｏｏｌＢｏｘ２ mini

生産現場

経営・管理部門

Qタイプロボット１

パソコン

Qタイプロボット２

CC-Link IE／CC-Link

生産・品質サーバー
データーベース

フィールドネットワーク

周辺機器、搬送系など

※ＴＣＯ：Total Cost of Ownership

スロットイン

ＭＥＬＳＥＣ-Ｑシリーズ

ドライブユニット ドライブユニット

ロボットＣＰＵロボットＣＰＵ

ロボットコントローラロボットコントローラ

シーケンサCPUとロボット、モーション、ＮＣとのマルチＣＰＵ構成により、ＦＡ機
器との親和性が飛躍的に向上し、巧緻な制御、情報管理も高速にかつ簡単
に行うことができます。

システム設計からプログラミング、試験・立ち上げ、運用・保守まですべてのフェーズで活用できる開発環境です。従来個別になっていたシーケンサ、モーションコントローラ、
ＧＯＴ（表示器）などの各種プログラミングソフトウェアを統合し、設計情報を共有できます。

情報系からフィールド機器レベルまでシームレスなアクセス環境を実現。開発
から保守・メンテナンスにいたるシステム全体の最適化を目的とした、お客様
の目的や用途に応じた最適なネットワークが構築できます。

Q TYPE コントローラ

D TYPE コントローラ Ethernet

e-F@ctoryにおいて、MES（製造実行システム）と
生産現場の情報連携を実現した三菱電機が、いま
新たに提言する生産現場の連携ソリューション、それ
が「iQ Platform」です。
トータルコスト削減を、TCOの視点から抜本的に捉
え、先進のテクノロジーで統合、最適化し、解決。コン
トローラ＆HMI、エンジニアリング環境、そしてネットワ
ークにより、生産現場の連携を加速します。

1

製
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コントローラタイプ

生産現場の各種コントローラとＨＭＩ、エンジニアリング環境、そしてネットワークをシームレスに統合した「iQ Ｐｌａｔｆｏｒｍ」
に対応したコントローラです。マルチＣＰＵ構成により、ＦＡ機器との親和性が飛躍的に向上し、巧緻な制御、情報管理
も高速にかつ簡単に行うことができます。

従来同様のスタンドアローンタイプのコントローラです。ロボットコントローラを制御の核としてセルの構築が可能です。
各種インターフェースを標準搭載し、お客様のアプリケーションに合わせて最適なシステムを構築できます。

ＥＲＰ
（業務計画システム）

ＭＥＳ
（製造実行システム）

エンジニアリング
環境

ネットワーク
コントローラ

＆
ＨＭＩ

三菱電機のＦＡ統合ソリューション

三菱電機の
次世代統合プラットフォーム

シーケンサ
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モーション
ＮＣ

ロボット

シーケンサ

GOT（表示器）

iＱ Ｐｌａｔｆｏｒｍ対応エンジニアリング環境（ｉＱ Ｗｏｒｋｓ）

マルチCPU環境 ネットワーク環境

三菱ｉＱ Platform対応システム管理ソフトウェア
MELSOFT Ｎａｖｉｇａｔｏｒ

シーケンサ
エンジニアリングソフトウェア
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※ＴＣＯ：Total Cost of Ownership
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器との親和性が飛躍的に向上し、巧緻な制御、情報管理も高速にかつ簡単
に行うことができます。
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から保守・メンテナンスにいたるシステム全体の最適化を目的とした、お客様
の目的や用途に応じた最適なネットワークが構築できます。

Q TYPE コントローラ

D TYPE コントローラ Ethernet

e-F@ctoryにおいて、MES（製造実行システム）と
生産現場の情報連携を実現した三菱電機が、いま
新たに提言する生産現場の連携ソリューション、それ
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え、先進のテクノロジーで統合、最適化し、解決。コン
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CR760-D CR760-Q

選びやすさにこだわれば、三菱電機のワイドバリエーション
パワフル、スピーディ、コンパクト化など、ロボットに求められる基本性能をすべて兼ね備えた三菱電機のロボット製品群。
時代のニーズに応じた自信のバリエーションがFAを劇的に進化させます。

型式 RV-2F RV-2FL RV-4F RV-4FL RV-7F RV-７FL
7

○（ＩＰ40）

○（ＩＰ67）

○（ＩＳＯクラス3）

○（IP65）

RV-13F
13

○（ＩＰ40）

○（ＩＰ67）

○（ＩＳＯクラス3）

○（IP65）

RV-7FLL
7

1503

○（IP40）

○（ＩＰ67）

○（ＩＳＯクラス3）

○（IP65）

SH01～SH06

RV-13FL RV-20F
20

1094

○（ＩＰ40）

○（ＩＰ67）

○（ＩＳＯクラス3）

○（IP65）

RV-35F RV-50F RV-70F
50

2050

J1～J4：IP54、J5～J6：IP67

○（ＩＰ67）

－

－

－

RH-3FH35 RH-3FH45 RH-3FH55 RH-6FH35 RH-6FH45 RH-6FH55 RH-12FH55 RH-12FH70 RH-12FH85 RH-20FH85 RH-20FH100
2020121212666333

1000850850700550550450350550450350

○（IP20）○（IP20） ○（IP20）○（IP20）

○（IP65）○（IP65）○（IP65）－

○（ISOクラス3）○（ISOクラス3）

RH-3FHR
3

350

○（IP20）

防水：○（IP65）

○（ISOクラス5）○（ISOクラス3）○（ISOクラス3）

水平多関節型（ＲＨ）

型式

最大可搬質量（kg）

最大リーチ半径（mm）

環境
仕様

標準

オイルミスト

クリーン

○（IP65）○（IP65） －○（IP65）－医薬品・食品

コントローラ

ＣＲ750-D ＣＲ750-Q
ＣＲ751-Ｄ CR751-Ｑ

オイルミスト環境からコントローラを保
護するための保護ＢＯＸ（CR750-MB）
を用意しています。オイルミスト環境からコントローラを保護するための保護

ＢＯＸ（CR751-MB）を用意しています。
ＣＲ751-Ｄ CR751-Ｑ

649515 713 908 1094 1388

7035

649504

4

○（IP40）

○（IP67）

○（ISOクラス3）

○（IP65）

3

○（IP30）

－

－

－

－

最大可搬質量（kg）

最大リーチ半径（mm）

環境
仕様

配管内装仕様

特
殊

特
殊

標準

オイルミスト

クリーン

コントローラ

医薬品・食品

垂直多関節型（ＲＶ）

ＣＲ750-D ＣＲ750-Q オイルミスト環境からコントローラを保護するための保護
ＢＯＸ（CR751-MB）を用意しています。

簡易・薄型タイプも
ご用意しております。

オイルミスト環境からコントローラを保
護するための保護ＢＯＸ（CR751-MB）
を用意しています。

簡易・薄型タイプもご用意しております。

オイルミスト環境からコントローラを保護
するための保護ＢＯＸ（CR750-MB）を
用意しています。

ＣＲ751-Ｄ CR751-Ｑ

13

2

ラ
イ
ン
ア
ッ
プ
一
覧



CR760-D CR760-Q

選びやすさにこだわれば、三菱電機のワイドバリエーション
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三次元ビジョンセンサ
●パーツフィーダや位置決め治具を使用せず

ワークハンドリング
●バラ置き、重なり状態のワークのキッティン

グ、分別作業

知能化ソリューション
より高度なアプリケーションに応えるために
精度の高いビジョンセンサやロボットで力加減を制御する力覚センサなどを活用することによって、いままで自動化できなかった
難易度の高い作業を自動化します。

ロボットによるセル生産システムにおける機能活用例

高精度な嵌合動作、品質確保、信頼性向上

力覚制御機能

接触 角度修正
位置補正

挿入
10Nでユーザ
エラーを発生

Z方向押し付け力
制御＋回転動作

Ｙ方向倣い制御
による挿入作業

位相検知
位相合わせ組付け

動作変更

■力覚ログ-（RT ToolBox2ログビューア）
R56TB/R57TB

象物に一定の力を
加えながら、動作

X

Y

Z

対象物を検知

2Nで押しながら動作

R32TB/R33TB

力
異常停止

正常作業

力覚センサ
●押付け力、挿入時の力状態をチェックし、作

業品質を向上
●はめあいの厳しいワークの組付け
●力情報によるティーチング支援

干渉回避

●２台のロボット間でのアームおよびハンドの
干渉チェックを行い、ロボット間の接触防止

協調制御

●２台のロボットで、協調して長尺物、重量物
を搬送

●固定されていない部品の位置関係を保った
まま搬送組付け

多機能ハンド
●多機能電動ハンドにより、サイズの異なる多

種部品に対するハンドリングを実現
●段取り替えの削減

安全ソリューション
●国際規格の要求に適合した高い安全性
●安全柵の扉を開いた状態でもロボットの自動

運転は継続
●人とロボットによる作業エリアの共有化

対応機能
●高速通信による応答性向上
●大容量データ
●複数ロボット一括管理

事例動画

二次元ビジョンセンサ
●ビジョン用設定ツールにより、簡単にロボット

とカメラのキャリブレーション実施
●ロボットとカメラをＥｔｈｅｒｎｅｔで簡単接続
●ロボットプログラムのビジョン制御命令によ

り簡単に制御

やわらか制御＋エラー検知
ロボットを柔らかく制御し、対象ワークに倣いながら動作させることができます。
挿入時に指定以上の力がかかった場合は、エラーを発生させて動作を中断することができます。

位相合わせなど複雑な組付け作業を実現

力検知による動作変更
接触状態検知により、素早く動作方向や力制御を切替ることができます。
補間動作中の力覚制御特性を変更し、自由度の高い組付け作業が可能
です。

教示作業支援

力覚ＧＵＩ搭載
●パソコンサポートS/W（RT ToolBox2）や、ティーチングBox（R56TB/R57TB、R32TB/R33TB）に力覚GUI画面を標準搭載し、簡単に力覚センサの操

作が可能です。
●位置データに同期した力データをログデータとして保存できます。
●ログデータをRT ToolBox2を用いグラフ表示が可能です。
●ログデータファイルをFTP経由でPCに転送することができます。

一定の力による作業を実現

押しつけ力制御
任意の方向に一定の力で押付け動作ができます。バリ取り作業やテンショ
ン掛け作業にも適用可能です。

ティーチングボックスの力覚制御専用画面により、
力状態を見ながら教示。最適な位置教示が可能

仕様詳細はP71を参照ください
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多機能電動ハンド

干渉回避機能

JOG操作時や自動運転時のロボット同士の衝突を事前検知して停止させ
ることにより、予期せぬ干渉を防止することができます。

ティーチング作業ミスやインターロック忘れによる衝突後の復旧工数が低
減できます。

やわらかいワーク、重量物などつかむ対象に応じた把持力・把持速度を設
定することが可能です。複数の大きさの異なるワークを扱う場合でも、動作
位置指定により、最適なストロークを指定することが可能です。ハンドの位
置フィードバックにより、把持の成功／失敗や、ワーク寸法測定による合否
判定等、製品検査への適用が可能です。

【Ｑタイプコントローラのみ】

●多機能電動ハンド（TAIYO製）

互いの把持位置関係を保ったままでの組付け作業

協調制御

ロボット間ＣＰＵ接続により、必要なときに個別のロボット同士による協調制
御を行うことが可能です。通常は個別動作のため、操作、運用が容易です。

大型ロボットを使うことなく、小型のロボットを複数台使用して長尺物、重量
物の搬送が可能です。

ワーク外形に応じた動作ストローク、把持力をロボットプログラムで簡単に
設定できます。

エアシリンダでは実現不可能な高機能な動作制御

ロボット同士の衝突を自動的に防止

立ち上げ作業時の作業負担を軽減

複数アームによる協調制御

協調搬送

簡単制御

簡単操作
ティーチングボックスのハンド専用画面から、自由に操作できます。

【Ｑタイプコントローラのみ】

開閉ストローク制御による干渉防止

〈電動ハンドのメリット〉
◎多点位置制御（多品種対応、開閉ストローク調整）

樹脂成型品等の変形防止
ワーク把持 組み付け

〈電動ハンドのメリット〉
◎速度制御（ワーク形状維持、衝撃力緩和）
◎把持力制御（ワーク変形防止）

ハンド ハンド ハンド

搬送

変形防止

ハンドハンド ハンド

ワーク把持・搬送 組み付け ハンド開

仕様詳細はP74を参照ください

ロボットアームを立体モデルで定義して
干渉チェック

知能化ソリューション
より高度なアプリケーションに応えるために

17

3

機
能
紹
介



多機能電動ハンド

干渉回避機能

JOG操作時や自動運転時のロボット同士の衝突を事前検知して停止させ
ることにより、予期せぬ干渉を防止することができます。

ティーチング作業ミスやインターロック忘れによる衝突後の復旧工数が低
減できます。

やわらかいワーク、重量物などつかむ対象に応じた把持力・把持速度を設
定することが可能です。複数の大きさの異なるワークを扱う場合でも、動作
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簡単操作
ティーチングボックスのハンド専用画面から、自由に操作できます。

【Ｑタイプコントローラのみ】

開閉ストローク制御による干渉防止

〈電動ハンドのメリット〉
◎多点位置制御（多品種対応、開閉ストローク調整）

樹脂成型品等の変形防止
ワーク把持 組み付け

〈電動ハンドのメリット〉
◎速度制御（ワーク形状維持、衝撃力緩和）
◎把持力制御（ワーク変形防止）

ハンド ハンド ハンド

搬送

変形防止

ハンドハンド ハンド

ワーク把持・搬送 組み付け ハンド開

仕様詳細はP74を参照ください

ロボットアームを立体モデルで定義して
干渉チェック

知能化ソリューション
より高度なアプリケーションに応えるために
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サイクルタイム短縮

基本性能アップによる生産性向上

ツーリング性能向上

機内配線、配管の充実で多様なツールに対応

ビジョンセンサ、多機能ハンドなどさまざまな用途へ対応可能な機内配線、配
管を用意しています。
●ハンド入力8点、出力8点内装可能
●ビジョンセンサ用イーサネットケーブル内装可能
●多機能ハンド用ケーブル内装可能

ハンド配線、配管内装化

先端軸にハンド配管内装経路を準備し、ロボット手首のハンド取り付け部まで
配線・配管を内装可能としました。これにより、配線・配管が容易になり、配管
の絡みの問題が解消します。ケーブル周辺機器との干渉回避および断線リ
スクを低減します。

コンパイル実行による処理速度アップ

ロボットプログラムを予めコンパイル（実行前にプログラム全体を実行しや
すいようにコード変換すること）して中間言語で処理することにより従来比
1.2倍で実行可能です。一行の行数が長い場合は、最大3倍のタクト短縮
が図れます。（従来比）

最適加減速制御／最適オーバーライド機能

●ロボットの動作位置、姿勢、負荷条件により最適な加減速時間、速度を
自動設定します。

●負荷条件を設定し、ワークの把持／非把持により自動的に加減速時間
や速度を変更します。

●作業にとって最大の動作速度を引き出します。
●サイクルタイム短縮に要する時間を軽減します。

連続動作性の向上

ロボット周辺温度設定（パラメータで設定）に基づき、過負荷検出レベルを
最適化します。これにより、ロボット各軸の実環境に即した負荷レベル演算
により、連続動作性能を向上させます。また、エンコーダ温度を監視し、許容
温度を超える場合にエラー停止させます。

設置スペースのフル活用

旋回軸動作範囲の拡大

ロボット配置検討の自由度が向上します。
背面含めた全周アクセスでスペースを有効に活用できます。移動距離を短く
することで、タクトタイムを短縮できます。

高精度な勘合動作、品質確保、信頼性向上

タクトタイム短縮

プログラム高速実行

高速実行モードにより、SQ／SDシリーズに比べ最大で1.2倍の実行が可能で
す。演算処理、条件分岐処理は、最大2倍の処理速度でタクトを短縮します。

自社開発の高性能モータの採用、独自の駆動制御技術により、クラス最高
の速度を実現します。
●高回転で高トルク出力を可能とし、加減速時間を短縮します。
●位置決め時間を短縮し、装置のスループットを向上します。
●連続動作性能が向上します。

～トップクラスの性能、機能の充実～

回転数

トルク

従来のモータ

新型モータ

トルクアップ

速度アップ

約20%短縮

エンコーダ温度監視画面

処理速度２０％ＵＰ

処理速度２０％ＵＰ

多機能電動ハンドビジョンセンサ

接続可能

・エアハンド以外にも高機能ハンドなどの装着が容易
 （他社製当社専用ハンドへ標準のまま接続可）
・手首部へのビジョンセンサ装着時、配線が容易

RV-2ＦQ/2ＦD旋回動作

装置１

装置２

装置３取出
払出

取出 払出

Ｊ１軸可動ストッパ

J1軸動作範囲拡大により
後方部へのアクセスも可能

RH-ＦQ/ＦD背面アクセス

Ｊ６軸先端まで、アーム内に
配線・配管可能

注）機種により内装可能線種が異なる場合があります。

ハンドへ

内装化
    10  JOVRD 100
    20  MOV P100
    30  M1=M_IN（10）
    40  IF M1=1 THEN GOTO 1000
    50  IF M1=2 THEN GOTO 2000
    60  IF M1=3 THEN GOTO 3000
    70  MOV P999
    80  ERROR 9000
    90  END

1000  PL=P1＊POFF＊PSHIFT
1010  PUP=PL
1020  PUP.Z=PUP.Z+MZ
1030  MOV PUP
　・
　・
　・ RH-Fシリーズ

SQ/SDシリーズ

プログラム処理時間

10 20 30 40 50 60 70 80 90 1000 1010 1020 1030

10 20 30 40 50 60 1000 1010 102070 80 90 1030

演算処理、条件分岐処理などにかかる
時間が大幅に短縮できます。

（動作条件により短縮率は変わります。）

サンプルプログラム

最適加減速制御／最適オーバーライド制御

通常制御

時間

速度

エンコーダ温度モニタ

周囲温度

注）プログラムの命令や処理内容により
短縮効果は異なります。

注）プログラムの命令や処理内容により
短縮効果は異なります。
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サイクルタイム短縮

基本性能アップによる生産性向上

ツーリング性能向上

機内配線、配管の充実で多様なツールに対応

ビジョンセンサ、多機能ハンドなどさまざまな用途へ対応可能な機内配線、配
管を用意しています。
●ハンド入力8点、出力8点内装可能
●ビジョンセンサ用イーサネットケーブル内装可能
●多機能ハンド用ケーブル内装可能

ハンド配線、配管内装化

先端軸にハンド配管内装経路を準備し、ロボット手首のハンド取り付け部まで
配線・配管を内装可能としました。これにより、配線・配管が容易になり、配管
の絡みの問題が解消します。ケーブル周辺機器との干渉回避および断線リ
スクを低減します。

コンパイル実行による処理速度アップ

ロボットプログラムを予めコンパイル（実行前にプログラム全体を実行しや
すいようにコード変換すること）して中間言語で処理することにより従来比
1.2倍で実行可能です。一行の行数が長い場合は、最大3倍のタクト短縮
が図れます。（従来比）

最適加減速制御／最適オーバーライド機能

●ロボットの動作位置、姿勢、負荷条件により最適な加減速時間、速度を
自動設定します。

●負荷条件を設定し、ワークの把持／非把持により自動的に加減速時間
や速度を変更します。

●作業にとって最大の動作速度を引き出します。
●サイクルタイム短縮に要する時間を軽減します。

連続動作性の向上

ロボット周辺温度設定（パラメータで設定）に基づき、過負荷検出レベルを
最適化します。これにより、ロボット各軸の実環境に即した負荷レベル演算
により、連続動作性能を向上させます。また、エンコーダ温度を監視し、許容
温度を超える場合にエラー停止させます。

設置スペースのフル活用

旋回軸動作範囲の拡大

ロボット配置検討の自由度が向上します。
背面含めた全周アクセスでスペースを有効に活用できます。移動距離を短く
することで、タクトタイムを短縮できます。

高精度な勘合動作、品質確保、信頼性向上

タクトタイム短縮

プログラム高速実行

高速実行モードにより、SQ／SDシリーズに比べ最大で1.2倍の実行が可能で
す。演算処理、条件分岐処理は、最大2倍の処理速度でタクトを短縮します。

自社開発の高性能モータの採用、独自の駆動制御技術により、クラス最高
の速度を実現します。
●高回転で高トルク出力を可能とし、加減速時間を短縮します。
●位置決め時間を短縮し、装置のスループットを向上します。
●連続動作性能が向上します。

～トップクラスの性能、機能の充実～

回転数

トルク

従来のモータ

新型モータ

トルクアップ

速度アップ

約20%短縮

エンコーダ温度監視画面

処理速度２０％ＵＰ

処理速度２０％ＵＰ

多機能電動ハンドビジョンセンサ

接続可能

・エアハンド以外にも高機能ハンドなどの装着が容易
 （他社製当社専用ハンドへ標準のまま接続可）
・手首部へのビジョンセンサ装着時、配線が容易

RV-2ＦQ/2ＦD旋回動作

装置１

装置２

装置３取出
払出

取出 払出

Ｊ１軸可動ストッパ

J1軸動作範囲拡大により
後方部へのアクセスも可能

RH-ＦQ/ＦD背面アクセス

Ｊ６軸先端まで、アーム内に
配線・配管可能

注）機種により内装可能線種が異なる場合があります。

ハンドへ

内装化
    10  JOVRD 100
    20  MOV P100
    30  M1=M_IN（10）
    40  IF M1=1 THEN GOTO 1000
    50  IF M1=2 THEN GOTO 2000
    60  IF M1=3 THEN GOTO 3000
    70  MOV P999
    80  ERROR 9000
    90  END

1000  PL=P1＊POFF＊PSHIFT
1010  PUP=PL
1020  PUP.Z=PUP.Z+MZ
1030  MOV PUP
　・
　・
　・ RH-Fシリーズ

SQ/SDシリーズ

プログラム処理時間

10 20 30 40 50 60 70 80 90 1000 1010 1020 1030

10 20 30 40 50 60 1000 1010 102070 80 90 1030

演算処理、条件分岐処理などにかかる
時間が大幅に短縮できます。

（動作条件により短縮率は変わります。）

サンプルプログラム

最適加減速制御／最適オーバーライド制御

通常制御

時間

速度

エンコーダ温度モニタ

周囲温度

注）プログラムの命令や処理内容により
短縮効果は異なります。

注）プログラムの命令や処理内容により
短縮効果は異なります。
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負荷

基本性能アップによる使い勝手の向上

作業への適応

特異点通過機能

●従来、通過することができなかったロボットの特異点を通過することができ
ます。これにより、これまでより自由な周辺レイアウトが可能になります。
●特異点の存在による作業中断がなくなり、ティーチング作業を容易に行
うことができます。

アクティブゲイン制御

精度向上

●ロボットの動作位置、姿勢、負荷条件により最適なモータ制御チューニン
グを自動設定します。
●目標軌跡に対する追従精度が向上します。

簡単ツール長設定

ツール座標系のツール設定を、実際のツールを装着して同じポイントを3～8
点教示することによって設定できます。
図面からの数値計算が不要で、ツール製作時の誤差などを含めた実際の
ツール設定を行うことができます。

・アクティブゲイン制御とは、位置ゲインをリアルタイムで変更する制御方
式です。

・精度の要求される直進動作やシーリング作業などに効果があります。

特異点とは：
直交座標系の位置データを使って直線補間動作を行うとき、Ｊ５軸の角
度が０°のような場合、Ｊ４軸とＪ６軸のとりえる角度に無限の組み合わせ
が発生します。この点を特異点と呼び、通常ではロボットを所望の位置と
姿勢に動作させることができません。この位置を特異点といいます。

直交コンプライアンス制御

●ロボットの剛性を低くし、外力に追従する機能です。ロボット自身がコンプ
ライアンス機能を持ち、特殊なハンドやセンサを必要としません。
●チャッキングやワーク挿入時の干渉力を低減し、外力に倣った動作制御
が行えます。

・ロボットの座標系やツールの座標系など、コンプライアンス方向を任意に
設定することができます。
・ワークの干渉保護、チョコ停軽減に便利です。

●ツーリングコスト低減
●ライン停止低減
●立上げ時間の短縮

動作モード設定機能

●お客様システムに合わせて軌跡優先／速度優先動作をプログラム中で
設定することができます。
●ロボットの動作位置、姿勢、負荷条件により最適なモータ制御チューニン
グを自動設定します。
●目標軌跡に対する追従精度が向上します。

・精度の要求される直進動作やシーリング作業などに効果があります。

●軌跡精度向上
●制振性能向上

たわみ補正機能

●重力によるロボットアームのたわみを補正します。
●動作位置、姿勢、負荷状況に応じて補正量を演算し、自動的にたわみ量
を補正します。
●重力による静的たわみ以外にも、動作中の慣性力による動的たわみも
補正します。

・ピッチの小さいカセットへのワーク搬送作業やパレタイズ作業に効果があ
ります。

●パレタイズ精度向上
●軌跡精度向上

高速

高
精

度

標準設定

高速位置決めモード

軌跡高精度モード

MvTune 1

MvTune 2

MvTune 3
P2

P1

動作方向

P2

J4軸回転

始点の姿勢

目標位置の姿勢

3～8点教示して設定

目標軌跡

アクティブゲイン制御あり

アクティブゲイン制御なし

挿入方向or通常制御方向

倣い平面

ツール座標系

ロボットハンド部

位置決め装置

+X
+Y

+Z

P1→P2への移動時に、特異
点（Ｊ５軸＝０°）または近傍を姿
勢一定で通過しようとすると、ロ
ボットのＪ４軸が急速に回転し、
ロボットは通過することができま
せんでした。

たわみ補正

kθ

⊿θ補正

ロボットの姿勢、負荷条件を常時モニタ。
自動チューニング

21

3

機
能
紹
介



負荷

基本性能アップによる使い勝手の向上

作業への適応

特異点通過機能

●従来、通過することができなかったロボットの特異点を通過することができ
ます。これにより、これまでより自由な周辺レイアウトが可能になります。
●特異点の存在による作業中断がなくなり、ティーチング作業を容易に行
うことができます。

アクティブゲイン制御

精度向上

●ロボットの動作位置、姿勢、負荷条件により最適なモータ制御チューニン
グを自動設定します。
●目標軌跡に対する追従精度が向上します。

簡単ツール長設定

ツール座標系のツール設定を、実際のツールを装着して同じポイントを3～8
点教示することによって設定できます。
図面からの数値計算が不要で、ツール製作時の誤差などを含めた実際の
ツール設定を行うことができます。

・アクティブゲイン制御とは、位置ゲインをリアルタイムで変更する制御方
式です。

・精度の要求される直進動作やシーリング作業などに効果があります。

特異点とは：
直交座標系の位置データを使って直線補間動作を行うとき、Ｊ５軸の角
度が０°のような場合、Ｊ４軸とＪ６軸のとりえる角度に無限の組み合わせ
が発生します。この点を特異点と呼び、通常ではロボットを所望の位置と
姿勢に動作させることができません。この位置を特異点といいます。

直交コンプライアンス制御

●ロボットの剛性を低くし、外力に追従する機能です。ロボット自身がコンプ
ライアンス機能を持ち、特殊なハンドやセンサを必要としません。
●チャッキングやワーク挿入時の干渉力を低減し、外力に倣った動作制御
が行えます。

・ロボットの座標系やツールの座標系など、コンプライアンス方向を任意に
設定することができます。
・ワークの干渉保護、チョコ停軽減に便利です。

●ツーリングコスト低減
●ライン停止低減
●立上げ時間の短縮

動作モード設定機能

●お客様システムに合わせて軌跡優先／速度優先動作をプログラム中で
設定することができます。
●ロボットの動作位置、姿勢、負荷条件により最適なモータ制御チューニン
グを自動設定します。
●目標軌跡に対する追従精度が向上します。

・精度の要求される直進動作やシーリング作業などに効果があります。

●軌跡精度向上
●制振性能向上

たわみ補正機能

●重力によるロボットアームのたわみを補正します。
●動作位置、姿勢、負荷状況に応じて補正量を演算し、自動的にたわみ量
を補正します。
●重力による静的たわみ以外にも、動作中の慣性力による動的たわみも
補正します。

・ピッチの小さいカセットへのワーク搬送作業やパレタイズ作業に効果があ
ります。

●パレタイズ精度向上
●軌跡精度向上

高速

高
精

度

標準設定

高速位置決めモード

軌跡高精度モード

MvTune 1

MvTune 2

MvTune 3
P2

P1

動作方向

P2

J4軸回転

始点の姿勢

目標位置の姿勢

3～8点教示して設定

目標軌跡

アクティブゲイン制御あり

アクティブゲイン制御なし

挿入方向or通常制御方向

倣い平面

ツール座標系

ロボットハンド部

位置決め装置

+X
+Y

+Z

P1→P2への移動時に、特異
点（Ｊ５軸＝０°）または近傍を姿
勢一定で通過しようとすると、ロ
ボットのＪ４軸が急速に回転し、
ロボットは通過することができま
せんでした。

たわみ補正

kθ

⊿θ補正

ロボットの姿勢、負荷条件を常時モニタ。
自動チューニング
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軌跡表示

操作性の向上

iQ Worksとのリンク

●プログラム管理が簡単
シーケンサからサーボ、表示器、ロボットまで一括してプログラミングやデ
ータの管理が可能です。

●機種選定が簡単
Navigator上には三菱機器の全ての機種が掲載されており、機種選定
ツールとして使用可能です。
Ver1.24AよりロボットCPUが選択でき、RT ToolBox2（mini版）もバイン
ドされます。

ティーチングボックスからの簡単自動運転

操作性の向上

●ロボットコントローラの操作パネルと同等の機能を持ったロボット操作用画面から、ロボットを制御できます。
●ユーザのデバッグシーンに合わせてモニタする画面を個別に作成することが可能です。

・Ｒ３２TＢ／Ｒ３３ＴＢ、Ｒ５６ＴＢ／Ｒ５７ＴＢで可能です。

ユーザ定義画面作成ツール （RT ToolBox2の機能）

プロジェクトツリーの“ユーザ定義画面編集”にて新規作成/インポート/エク
スポートができます。ボタン/ランプ/ロボット情報/ラベル/罫線を配置するこ
とができ、ロボットの変数に割り付けることができます。

ここで作成したデータはエクスポートし、R56/57TBに読み込ませて、ユー
ザ画面として使用できます。

ＧＯＴ接続機能

●当社製ＧＯＴ１０００／2000から直接ロボットを制御することができます。
●ＧＯＴから直接コントローラの状態読出しや動作制御を行うことができま

す。ＧＯＴからロボットの起動／停止、状態／アラームモニタなどが容易
に行えます。

●トランスペアレント機能により、ＧＯＴ前面のＵＳＢインターフェースからプロ
グラム、パラメータの編集ができ、操作性が向上します。

●ＧＯＴによる簡易操作パネル構築
●ＧＯＴ接続のためのラダー回路不要

ＲＴ ＴｏｏｌＢｏｘ２ビジュアル機能強化

RT ToolBox2（パソコンソフトウェア）のグラフィック表示機能を強化し、設
定パラメータをビジュアルに表示します。目視確認により、設定ミスの未然
防止ができます。

教示位置の表示、先端位置の軌跡を表示することで、プログラミングやシミ
ュレーション時の確認作業が楽になります。

ハンド編集画面にて基本図形を組み合わせたハンドを作成し、ロボットに取
り付けることができます。また汎用の３Ｄポリゴンモデル（対象３Ｄデータ形
式：ＳＴＬ、ＯＢＪ）をインポートすることができます。シミュレーション時、ハンドと
ワークや周辺機器との関係が一目でわかります。

現在位置、電流値、速度、軸負荷、センサ情報などのデータをロボットの動
作周期毎に取得して（最大8万レコード）グラフ表示することができます。実
行行や入力・出力信号も記録されるので、ロボット状態の解析に便利で、デ
バッグ効率も向上します。
また、取得したデータは画像（Bitmap）やCSV形式で保存可能です。

ロボット操作用画面（Ｒ５６ＴＢ）

サーボ入切、始動、停止、リセット、プログラム選択など自動運転が可能。

 

ユーザ定義領域／自由リミット平面の表示

RT2上で作成したハンドの取り付け

選択したポジションを表示

選択した位置データ表示

オシログラフ機能（位置と電流のリアルタイムモニタ例）

モデルのインポートによる環境表示例

MELSOFT Navigator

・イーサネット
・シリアル通信
etc.

ＧＯＴ画面例

【Ｑタイプ／Ｄタイプコントローラ】

【Ｑタイプ／Dタイプコントローラ対象】

※三菱電機ＦＡサイトからサンプル画像データをダウンロードできます。
　（サンプルデータは、ＧＴ１６、６４０×４８０以上に対応）

パソコンとGOT間は、
U S Bケーブルまたは
RS-232ケーブルで接続

GOT前面のUSBインター
フェースからのエンジニア
リングツール操作Ｎｅｗ
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軌跡表示

操作性の向上

iQ Worksとのリンク

●プログラム管理が簡単
シーケンサからサーボ、表示器、ロボットまで一括してプログラミングやデ
ータの管理が可能です。

●機種選定が簡単
Navigator上には三菱機器の全ての機種が掲載されており、機種選定
ツールとして使用可能です。
Ver1.24AよりロボットCPUが選択でき、RT ToolBox2（mini版）もバイン
ドされます。

ティーチングボックスからの簡単自動運転

操作性の向上

●ロボットコントローラの操作パネルと同等の機能を持ったロボット操作用画面から、ロボットを制御できます。
●ユーザのデバッグシーンに合わせてモニタする画面を個別に作成することが可能です。

・Ｒ３２TＢ／Ｒ３３ＴＢ、Ｒ５６ＴＢ／Ｒ５７ＴＢで可能です。

ユーザ定義画面作成ツール （RT ToolBox2の機能）

プロジェクトツリーの“ユーザ定義画面編集”にて新規作成/インポート/エク
スポートができます。ボタン/ランプ/ロボット情報/ラベル/罫線を配置するこ
とができ、ロボットの変数に割り付けることができます。

ここで作成したデータはエクスポートし、R56/57TBに読み込ませて、ユー
ザ画面として使用できます。

ＧＯＴ接続機能

●当社製ＧＯＴ１０００／2000から直接ロボットを制御することができます。
●ＧＯＴから直接コントローラの状態読出しや動作制御を行うことができま

す。ＧＯＴからロボットの起動／停止、状態／アラームモニタなどが容易
に行えます。

●トランスペアレント機能により、ＧＯＴ前面のＵＳＢインターフェースからプロ
グラム、パラメータの編集ができ、操作性が向上します。

●ＧＯＴによる簡易操作パネル構築
●ＧＯＴ接続のためのラダー回路不要

ＲＴ ＴｏｏｌＢｏｘ２ビジュアル機能強化

RT ToolBox2（パソコンソフトウェア）のグラフィック表示機能を強化し、設
定パラメータをビジュアルに表示します。目視確認により、設定ミスの未然
防止ができます。

教示位置の表示、先端位置の軌跡を表示することで、プログラミングやシミ
ュレーション時の確認作業が楽になります。

ハンド編集画面にて基本図形を組み合わせたハンドを作成し、ロボットに取
り付けることができます。また汎用の３Ｄポリゴンモデル（対象３Ｄデータ形
式：ＳＴＬ、ＯＢＪ）をインポートすることができます。シミュレーション時、ハンドと
ワークや周辺機器との関係が一目でわかります。

現在位置、電流値、速度、軸負荷、センサ情報などのデータをロボットの動
作周期毎に取得して（最大8万レコード）グラフ表示することができます。実
行行や入力・出力信号も記録されるので、ロボット状態の解析に便利で、デ
バッグ効率も向上します。
また、取得したデータは画像（Bitmap）やCSV形式で保存可能です。

ロボット操作用画面（Ｒ５６ＴＢ）

サーボ入切、始動、停止、リセット、プログラム選択など自動運転が可能。

 

ユーザ定義領域／自由リミット平面の表示

RT2上で作成したハンドの取り付け

選択したポジションを表示

選択した位置データ表示

オシログラフ機能（位置と電流のリアルタイムモニタ例）

モデルのインポートによる環境表示例

MELSOFT Navigator

・イーサネット
・シリアル通信
etc.

ＧＯＴ画面例

【Ｑタイプ／Ｄタイプコントローラ】

【Ｑタイプ／Dタイプコントローラ対象】

※三菱電機ＦＡサイトからサンプル画像データをダウンロードできます。
　（サンプルデータは、ＧＴ１６、６４０×４８０以上に対応）

パソコンとGOT間は、
U S Bケーブルまたは
RS-232ケーブルで接続

GOT前面のUSBインター
フェースからのエンジニア
リングツール操作Ｎｅｗ
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周辺機器との連携 安全・セキュリティ機能

非常停止軌跡維持

安全・セキュリティ機能

非常停止入力時でも動作軌跡を維持しながら停止することができます。
これにより非常停止後のアーム惰走による周囲との干渉を防止または軽
減することができます。

※本機能は軌跡維持を保証するものではありません。非常停止のタイミングによっては
軌跡ズレが生じることがあります。

周辺機器との連携

セキュリティ機能

プログラム、パラメータにセキュリティ機能を追加しました。不用意な操作に
よるパラメータ書き換えやプログラム変更を防止します。また閲覧禁止にす
ることで、知的財産の保護が図れます。

・パスワードを設定することで作成したプログラムを保護します。
・ティーチングボックス、RT ToolBox2からの閲覧、コピーを禁止できます。
・パラメータについては、書き込み禁止を設定できます。

衝突検知機能

●ティーチ中または運転中のロボットアームの衝突を検知し、ロボット本体
やハンドの損傷を軽減させます。

●衝突検知機能を使って、ワークと対象物との干渉によるワーク破損を抑
えることができます。

●検知レベルを保護対象に合わせて変更することができます。
●衝突検知後の動作を状況に合わせてプログラミングすることができます。

例）即時停止しエラー出力をする、退避動作後エラー出力するなど

●ツーリングコストの低減
●ライン停止時間の低減
●保守費用の削減

付加軸制御

●ロボットの走行軸やターンテーブル、本体とは別にユーザメカとしてのロー
ダーや位置決め装置などを構築できます。

●ロボットを除き最大８軸の制御が可能です。
●付加軸、ユーザメカの操作は個別の操作ボックスを用意することなく、ロ

ボットのティーチングボックスから行なうことができます。ロボット本体と同
様のＪＯＧ動作ができます。またロボット言語で制御できます。

　付加軸には当社製MELSERVO（ＭＲ-Ｊ4-Ｂ）が使用できます。
　※J3互換モードで使用可能です。
●インターフェース標準機能（サーボアンプ、サーボモータは別途手配要）

●専用の制御装置不要

安全規格対応

最新の機械指令産業用ロボット安全要求事項ＩＳＯ-１０２１８-１（２０１１）に適合しています。
ＩＳＯ１３８４９-１のカテゴリ３、ＰＬ ｄを満足しています。

ロボット単体だけでなく、お客様の装置全体での安全回路（非常停止回路）を容易に構築することができ
ます。
各種安全規格に適合したロボットを特殊仕様機として用意しています。詳細は販売店にご相談ください。

各種ネットワークオプション

各種ネットワークオプションにより全世界的に各種機器と接続できます。

保護されて制限される機能

プログラム関連
プログラム書き込み、プログラム読み込み
プログラム削除、プログラムコピー
プログラムリネーム、プログラム初期化

パラメータ関連 パラメータ書き込み

RT TooｌBox2 バックアップリストア

非常停止

軌跡維持して停止

軌跡外れ停止

適合規格

●CE：欧州安全規格
・EMC指令2004/108/EC
・機械指令2006/42/EC

●KCC：韓国安全認証
・韓国改正電波法（第58条2）

標準装備： Ethernet
 USB
 SSCNET Ⅲ

オプション： CC-Link
 Profibus
 DeviceNet
 ネットワークベースカード（EtherNet/IP、PROFINET）

エラー
衝
突

トラッキング

●コンベアを止めずにコンベア上のワークにロボットを追従させながら搬
送、整列、組付け作業などができます。

●ビジョンセンサと組合せたビジョントラッキング、光電センサと組合せたトラ
ッキングなどいろいろなバリエーションが選択できます。

●ロボット言語（ＭＥＬＦＡ-ＢＡＳＩＣ）で容易にプログラムできます。
●インターフェース標準機能
（エンコーダ、ビジョンセンサは別途手配要）

●位置決めのための装置が不要
●作業タクト向上
●システムコスト低減

ビジョンセンサ

エンコーダ

コンベア

同時に複数コンベアに対応（Ｍａｘ.８本）

同時制御最大2軸
ユーザメカ
最大3軸

ユーザメカ

メカ1 メカ2 メカ3

ロボット 付加軸最大8軸

最大3軸

（3分割まで）

付加軸
付加軸
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周辺機器との連携 安全・セキュリティ機能

非常停止軌跡維持

安全・セキュリティ機能

非常停止入力時でも動作軌跡を維持しながら停止することができます。
これにより非常停止後のアーム惰走による周囲との干渉を防止または軽
減することができます。

※本機能は軌跡維持を保証するものではありません。非常停止のタイミングによっては
軌跡ズレが生じることがあります。

周辺機器との連携

セキュリティ機能

プログラム、パラメータにセキュリティ機能を追加しました。不用意な操作に
よるパラメータ書き換えやプログラム変更を防止します。また閲覧禁止にす
ることで、知的財産の保護が図れます。

・パスワードを設定することで作成したプログラムを保護します。
・ティーチングボックス、RT ToolBox2からの閲覧、コピーを禁止できます。
・パラメータについては、書き込み禁止を設定できます。

衝突検知機能

●ティーチ中または運転中のロボットアームの衝突を検知し、ロボット本体
やハンドの損傷を軽減させます。

●衝突検知機能を使って、ワークと対象物との干渉によるワーク破損を抑
えることができます。

●検知レベルを保護対象に合わせて変更することができます。
●衝突検知後の動作を状況に合わせてプログラミングすることができます。

例）即時停止しエラー出力をする、退避動作後エラー出力するなど

●ツーリングコストの低減
●ライン停止時間の低減
●保守費用の削減

付加軸制御

●ロボットの走行軸やターンテーブル、本体とは別にユーザメカとしてのロー
ダーや位置決め装置などを構築できます。

●ロボットを除き最大８軸の制御が可能です。
●付加軸、ユーザメカの操作は個別の操作ボックスを用意することなく、ロ

ボットのティーチングボックスから行なうことができます。ロボット本体と同
様のＪＯＧ動作ができます。またロボット言語で制御できます。

　付加軸には当社製MELSERVO（ＭＲ-Ｊ4-Ｂ）が使用できます。
　※J3互換モードで使用可能です。
●インターフェース標準機能（サーボアンプ、サーボモータは別途手配要）

●専用の制御装置不要

安全規格対応

最新の機械指令産業用ロボット安全要求事項ＩＳＯ-１０２１８-１（２０１１）に適合しています。
ＩＳＯ１３８４９-１のカテゴリ３、ＰＬ ｄを満足しています。

ロボット単体だけでなく、お客様の装置全体での安全回路（非常停止回路）を容易に構築することができ
ます。
各種安全規格に適合したロボットを特殊仕様機として用意しています。詳細は販売店にご相談ください。

各種ネットワークオプション

各種ネットワークオプションにより全世界的に各種機器と接続できます。

保護されて制限される機能

プログラム関連
プログラム書き込み、プログラム読み込み
プログラム削除、プログラムコピー
プログラムリネーム、プログラム初期化

パラメータ関連 パラメータ書き込み

RT TooｌBox2 バックアップリストア

非常停止

軌跡維持して停止

軌跡外れ停止

適合規格

●CE：欧州安全規格
・EMC指令2004/108/EC
・機械指令2006/42/EC

●KCC：韓国安全認証
・韓国改正電波法（第58条2）

標準装備： Ethernet
 USB
 SSCNET Ⅲ

オプション： CC-Link
 Profibus
 DeviceNet
 ネットワークベースカード（EtherNet/IP、PROFINET）

エラー
衝
突

トラッキング

●コンベアを止めずにコンベア上のワークにロボットを追従させながら搬
送、整列、組付け作業などができます。

●ビジョンセンサと組合せたビジョントラッキング、光電センサと組合せたトラ
ッキングなどいろいろなバリエーションが選択できます。

●ロボット言語（ＭＥＬＦＡ-ＢＡＳＩＣ）で容易にプログラムできます。
●インターフェース標準機能
（エンコーダ、ビジョンセンサは別途手配要）

●位置決めのための装置が不要
●作業タクト向上
●システムコスト低減

ビジョンセンサ

エンコーダ

コンベア

同時に複数コンベアに対応（Ｍａｘ.８本）

同時制御最大2軸
ユーザメカ
最大3軸

ユーザメカ

メカ1 メカ2 メカ3

ロボット 付加軸最大8軸

最大3軸

（3分割まで）

付加軸
付加軸
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人作業エリアとロボット稼働エリアを監視
平面で隔離し安全対策

＜解説＞
・安全柵が閉まっているときは
  ロボットは高速で動作
・安全柵が開けられるとロボットは
  監視平面の内側で低速動作を継続
  作業者は安全柵内、監視平面外側　
  で検査作業など  を実施可能

＜解説＞
・制限エリアに作業者が入ると
  ロボットの動作速度を制限
・さらに停止エリアに接近すると　　
  ロボットは動作停止

＜解説＞
・マット上に作業者がいるときは、
  ロボットは共通作業エリアに侵入不可
・作業者がマット上にいない場合に
  ロボットが共通作業エリア内で作業

共通作業エリアに対し作業者とロボットが
相互にアクセス。ロボットと人との協働作業

安全柵をなくし、エリアセンサで安全対策

位置監視設定（平面設定） 位置監視設定（位置設定）

速度監視設定 トルク監視設定

安全シーケンサ

ドアスイッチ

イネーブルスイッチ ライトカーテン

エリアセンサ

非常停止

ロボット安全オプション ロボット

CC-Link Safety
リモートI/Oユニット

監視平面を設定してロボット
の動作エリアを制限します

アームの位置監視を設定して
ロボットの動作を制限します

速度監視を設定し、
設定値を超えるとロボットは
停止します

トルクの監視幅を設定し、
設定値をこえるとロボットは
停止します

停止エリア

監視平面設定
監視平面設定 ロボットと人との

共通作業エリアを設定

制限エリア

安全機能

特長

安全オプション使用シーン

システム構成例

かんたん設定

ロボットを止めることなく作業エリア内へのアプローチが可能

●国際規格の要求に適合した高い安全性
●安全柵の扉を開いた状態でもロボットの自動運転は継続

安全入力機能の新設により、ロボットの非常停止を発生させることなく、安全扉を開放することができます。
●人とロボットによる作業エリアの共有化＝協働作業が可能

協働作業エリアに人が侵入している限り、ロボットはそのエリアにアプローチすることはありません。（動作範囲制限機能）
●協働作業中のロボットは安全速度を維持

協働作業中は人の安全・安心を担保するため、安全な速度を維持したまま継続動作します。
●協働作業から単体作業への自動復旧が可能

安全扉が閉じることで協働作業から単体作業に自動的に切り替わり、共有エリアへのアプローチを再開します。
　※リスクアセスメントおよび安全レベル証明をシステムを対象に実施する必要があります。必要に応じてお問い合わせください。

パソコンサポートソフトウェア　 MELSOFT RT ToolBox2による安全機能のパラメータ設定例

安全機能
項目

STO機能

SS1機能

SLS機能

SLP機能

STR機能

備考

IEC 60204-1 停止カテゴリ0相当

IEC 60204-1 停止カテゴリ1相当

EN61800-5-2に準拠

EN61800-5-2に準拠

EN61800-5-2に準拠

内容

ロボット本体のモータへの駆動エネルギーを電気的に遮断する機能

ロボットのモータ速度を制御して減速する機能

TCP速度が監視速度を超えないことを監視する機能

所定の監視位置が位置監視平面を超えないことを監視する機能

トルクフィードバックがトルクの許容幅を超えないことを監視する機能

27

3

機
能
紹
介



人作業エリアとロボット稼働エリアを監視
平面で隔離し安全対策

＜解説＞
・安全柵が閉まっているときは
  ロボットは高速で動作
・安全柵が開けられるとロボットは
  監視平面の内側で低速動作を継続
  作業者は安全柵内、監視平面外側　
  で検査作業など  を実施可能

＜解説＞
・制限エリアに作業者が入ると
  ロボットの動作速度を制限
・さらに停止エリアに接近すると　　
  ロボットは動作停止

＜解説＞
・マット上に作業者がいるときは、
  ロボットは共通作業エリアに侵入不可
・作業者がマット上にいない場合に
  ロボットが共通作業エリア内で作業

共通作業エリアに対し作業者とロボットが
相互にアクセス。ロボットと人との協働作業

安全柵をなくし、エリアセンサで安全対策

位置監視設定（平面設定） 位置監視設定（位置設定）

速度監視設定 トルク監視設定

安全シーケンサ

ドアスイッチ

イネーブルスイッチ ライトカーテン

エリアセンサ

非常停止

ロボット安全オプション ロボット

CC-Link Safety
リモートI/Oユニット

監視平面を設定してロボット
の動作エリアを制限します

アームの位置監視を設定して
ロボットの動作を制限します

速度監視を設定し、
設定値を超えるとロボットは
停止します

トルクの監視幅を設定し、
設定値をこえるとロボットは
停止します

停止エリア

監視平面設定
監視平面設定 ロボットと人との

共通作業エリアを設定

制限エリア

安全機能

特長

安全オプション使用シーン

システム構成例

かんたん設定

ロボットを止めることなく作業エリア内へのアプローチが可能

●国際規格の要求に適合した高い安全性
●安全柵の扉を開いた状態でもロボットの自動運転は継続

安全入力機能の新設により、ロボットの非常停止を発生させることなく、安全扉を開放することができます。
●人とロボットによる作業エリアの共有化＝協働作業が可能

協働作業エリアに人が侵入している限り、ロボットはそのエリアにアプローチすることはありません。（動作範囲制限機能）
●協働作業中のロボットは安全速度を維持

協働作業中は人の安全・安心を担保するため、安全な速度を維持したまま継続動作します。
●協働作業から単体作業への自動復旧が可能

安全扉が閉じることで協働作業から単体作業に自動的に切り替わり、共有エリアへのアプローチを再開します。
　※リスクアセスメントおよび安全レベル証明をシステムを対象に実施する必要があります。必要に応じてお問い合わせください。

パソコンサポートソフトウェア　 MELSOFT RT ToolBox2による安全機能のパラメータ設定例

安全機能
項目

STO機能

SS1機能

SLS機能

SLP機能

STR機能

備考

IEC 60204-1 停止カテゴリ0相当

IEC 60204-1 停止カテゴリ1相当

EN61800-5-2に準拠

EN61800-5-2に準拠

EN61800-5-2に準拠

内容

ロボット本体のモータへの駆動エネルギーを電気的に遮断する機能

ロボットのモータ速度を制御して減速する機能

TCP速度が監視速度を超えないことを監視する機能

所定の監視位置が位置監視平面を超えないことを監視する機能

トルクフィードバックがトルクの許容幅を超えないことを監視する機能
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共有メモリ拡張iＱ Ｐｌａｔｆｏｒｍ対応コントローラの特長

ＧＯＴ接続機能（トランスペアレント機能）

ＣＰＵユニット間直接通信

高速通信による応答性向上

ティーチングボックスがなくてもGOTからロボットの操作が可能です。
ロボット現在位置データ、エラー内容等をGOTに簡単に表示できます。

ロボット内部情報
・エラー情報／変数情報／プログラム情報
・ロボット状態（現在速度／到達率etc.）
・メンテナンス情報（バッテリ残／グリス残時間etc.）
・サーボデータ（負荷率／電流値etc.）

三菱電機ＦＡサイトでサンプル画像データをダウンロードできます。
●実システムにすぐ適用可能な、便利なサンプル作画データです。
●サンプル作画データを使用するためのサンプルシーケンスプログラム（フ

ァンクションブロック）をご用意しています。
注）サンプル画像データはGT16（640×480以上）用です。ご利用いただくには、

GT Designer3 Version 1.07H以降が必要です。
サンプル画面データはGT27（640×480以上）用です。ご利用いただくには、
GT Designer3 Version 1.178L以降が必要です。

トランスペアレント機能により、ＧＯＴ前面のＵＳＢインターフェースからプログ
ラム、パラメータの編集ができ、操作性が向上します。（GOT1000／2000
シリーズ対応）

シーケンサダイレクト実行機能
シーケンサ言語だけで、簡単にロボット制御が可能になります。システム動
作をシーケンサのみで制御することも可能です。システムの仕様変更やトラ
ブル発生時にも、シーケンサ技術者で対応可能となります。

ＧＯＴバックアップ・リストア機能
ＧＯＴでロボットデータをＣＦカード、またはＵＳＢメモリにバックアップ・リストア
可能です。パソコンは不要です。（GT14以上またはGT21以上）
万一のバッテリ切れ、ロボット故障時も安心です。定期的なメンテナンス作
業後のデータ保存や、おもわぬエラー発生時の状況保存も可能。保守性
が大幅に向上します。

マルチＣPU間高速基本ベースにより、ＣＰＵ間データ通信が高速化、I/Ｏ
処理時間の大幅な短縮を実現します。

大容量データ
シーケンサ⇔ロボット間デバイス点数を増加し、標準化、見える化対応で大規
模になっていくプログラムや、複雑化するシーケンサ管理下の情報を（実運用
上）制約無い点数でリアルタイムにロボットへ受け渡しが可能になります。

複数ロボットＣＰＵ間で、共有メモリが直接読み書き可能となります。ロボット
間の情報通信が高速になり、干渉回避機能や協調制御などのきめ細かい
制御や無駄時間の短縮が図れます。

省配線／省ユニット化
配線レスI/Oユニットやネットワークユニット削減でシステムコストが低減で
きます。

複数ロボット一括管理
メインＣＰＵに接続したパソコンからシーケンサネットワーク下のロボットにア
クセスが可能です。生産ライン内ロボットの立上げ時間短縮・メンテナンス
性の向上が図れます。

iＱ Ｐｌａｔｆｏｒｍ対応機能 Ｑタイプコントローラ

高速通信

実測例）１６ワードデータ転送
          （照合チェック付）
CC-Link：２６２ｍｓ
マルチＣＰＵ間：６３ｍｓ（約1/４倍）

入出力点数：８１９２／８１９２
リモートＩ／Ｏ：２５６／２５６
CC-Link（４局１倍）：１２６／１２６
CC-Link（４局８倍）：８９４／８９４

ＣＰＵ-I/Oユニット間直接制御
Qタイプロボット１

iQ Platform
シーケンサ

iQ Platform
シーケンサ

iQ Platform
シーケンサ

iQ Platformシーケンサ

ＣＣ-Ｌｉｎｋ IE／ＣＣ-Ｌｉｎｋ

USB/RS-232

Qタイプロボット２ Qタイプロボット３

【サポートする制御内容】
内容

動作

動作制御

・関節補間移動
・直線補間移動

・オーバーライド指定
・加減速指定
・スピード指定
・ツール設定
・動作補助指定
・ハンド開閉

CF

バックアップ

リストア

シーケンサ

PIOケーブル 入出力ユニット リモートユニット

配線レス

ＣＰＵ間直接通信

ＧＯＴ画面例

共有
メモリ

ＩＯユニット直接制御
ＣＰＵユニットとＩＯユニットへの直接読み書きが可能となります。周辺機器
へのＩ/Ｏ通信が高速になり、応答性向上、インターロック時間の短縮やサイ
クルタイムの短縮が図れます。

共有メモリを使用する
ため、特別なシーケンサ
プログラム不要

信号入出力用のシーケン
サプログラム不要
スキャンタイムによる遅延
時間がなく応答性向上

１ヶ所からロボット１、ロボット２、ロボット３のモニタが可能です

パソコン
ＲＴ ＴｏｏｌＢｏｘ２ Ethernet、シリアルコミュニケー

ションによる他局アクセスも可能

ロボットオペレーションパネル画面 ロボットジョグ・ハンド操作画面 ロボット現在位置モニタ画面 ロボット負荷率/電流値モニタ画面 ロボットメンテ予報画面 ロボットマニュアルメニュー画面

生産現場でのHMI（Human Machine Interface）をGOT（表示器）に一元化し操作／保守作業の効率化を実現します。

パソコンとGOT間は、
U S Bケーブルまたは
RS-232ケーブルで接続

GOT前面のUSBインター
フェースからのエンジニア
リングツール操作

エンジニアリング環境

ロボットプログラム
不要！！

コマンド番号

移動先番号

オプション指定

共有メモリ

シーケンスプログラム

ロボット本体

シーケンサ
＋

ロボットCPU
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共有メモリ拡張iＱ Ｐｌａｔｆｏｒｍ対応コントローラの特長

ＧＯＴ接続機能（トランスペアレント機能）

ＣＰＵユニット間直接通信

高速通信による応答性向上

ティーチングボックスがなくてもGOTからロボットの操作が可能です。
ロボット現在位置データ、エラー内容等をGOTに簡単に表示できます。

ロボット内部情報
・エラー情報／変数情報／プログラム情報
・ロボット状態（現在速度／到達率etc.）
・メンテナンス情報（バッテリ残／グリス残時間etc.）
・サーボデータ（負荷率／電流値etc.）

三菱電機ＦＡサイトでサンプル画像データをダウンロードできます。
●実システムにすぐ適用可能な、便利なサンプル作画データです。
●サンプル作画データを使用するためのサンプルシーケンスプログラム（フ

ァンクションブロック）をご用意しています。
注）サンプル画像データはGT16（640×480以上）用です。ご利用いただくには、

GT Designer3 Version 1.07H以降が必要です。
サンプル画面データはGT27（640×480以上）用です。ご利用いただくには、
GT Designer3 Version 1.178L以降が必要です。

トランスペアレント機能により、ＧＯＴ前面のＵＳＢインターフェースからプログ
ラム、パラメータの編集ができ、操作性が向上します。（GOT1000／2000
シリーズ対応）

シーケンサダイレクト実行機能
シーケンサ言語だけで、簡単にロボット制御が可能になります。システム動
作をシーケンサのみで制御することも可能です。システムの仕様変更やトラ
ブル発生時にも、シーケンサ技術者で対応可能となります。

ＧＯＴバックアップ・リストア機能
ＧＯＴでロボットデータをＣＦカード、またはＵＳＢメモリにバックアップ・リストア
可能です。パソコンは不要です。（GT14以上またはGT21以上）
万一のバッテリ切れ、ロボット故障時も安心です。定期的なメンテナンス作
業後のデータ保存や、おもわぬエラー発生時の状況保存も可能。保守性
が大幅に向上します。

マルチＣPU間高速基本ベースにより、ＣＰＵ間データ通信が高速化、I/Ｏ
処理時間の大幅な短縮を実現します。

大容量データ
シーケンサ⇔ロボット間デバイス点数を増加し、標準化、見える化対応で大規
模になっていくプログラムや、複雑化するシーケンサ管理下の情報を（実運用
上）制約無い点数でリアルタイムにロボットへ受け渡しが可能になります。

複数ロボットＣＰＵ間で、共有メモリが直接読み書き可能となります。ロボット
間の情報通信が高速になり、干渉回避機能や協調制御などのきめ細かい
制御や無駄時間の短縮が図れます。

省配線／省ユニット化
配線レスI/Oユニットやネットワークユニット削減でシステムコストが低減で
きます。

複数ロボット一括管理
メインＣＰＵに接続したパソコンからシーケンサネットワーク下のロボットにア
クセスが可能です。生産ライン内ロボットの立上げ時間短縮・メンテナンス
性の向上が図れます。

iＱ Ｐｌａｔｆｏｒｍ対応機能 Ｑタイプコントローラ

高速通信

実測例）１６ワードデータ転送
          （照合チェック付）
CC-Link：２６２ｍｓ
マルチＣＰＵ間：６３ｍｓ（約1/４倍）

入出力点数：８１９２／８１９２
リモートＩ／Ｏ：２５６／２５６
CC-Link（４局１倍）：１２６／１２６
CC-Link（４局８倍）：８９４／８９４

ＣＰＵ-I/Oユニット間直接制御
Qタイプロボット１

iQ Platform
シーケンサ

iQ Platform
シーケンサ

iQ Platform
シーケンサ

iQ Platformシーケンサ

ＣＣ-Ｌｉｎｋ IE／ＣＣ-Ｌｉｎｋ

USB/RS-232

Qタイプロボット２ Qタイプロボット３

【サポートする制御内容】
内容

動作

動作制御

・関節補間移動
・直線補間移動

・オーバーライド指定
・加減速指定
・スピード指定
・ツール設定
・動作補助指定
・ハンド開閉

CF

バックアップ

リストア

シーケンサ

PIOケーブル 入出力ユニット リモートユニット

配線レス

ＣＰＵ間直接通信

ＧＯＴ画面例

共有
メモリ

ＩＯユニット直接制御
ＣＰＵユニットとＩＯユニットへの直接読み書きが可能となります。周辺機器
へのＩ/Ｏ通信が高速になり、応答性向上、インターロック時間の短縮やサイ
クルタイムの短縮が図れます。

共有メモリを使用する
ため、特別なシーケンサ
プログラム不要

信号入出力用のシーケン
サプログラム不要
スキャンタイムによる遅延
時間がなく応答性向上

１ヶ所からロボット１、ロボット２、ロボット３のモニタが可能です

パソコン
ＲＴ ＴｏｏｌＢｏｘ２ Ethernet、シリアルコミュニケー

ションによる他局アクセスも可能

ロボットオペレーションパネル画面 ロボットジョグ・ハンド操作画面 ロボット現在位置モニタ画面 ロボット負荷率/電流値モニタ画面 ロボットメンテ予報画面 ロボットマニュアルメニュー画面

生産現場でのHMI（Human Machine Interface）をGOT（表示器）に一元化し操作／保守作業の効率化を実現します。

パソコンとGOT間は、
U S Bケーブルまたは
RS-232ケーブルで接続

GOT前面のUSBインター
フェースからのエンジニア
リングツール操作

エンジニアリング環境

ロボットプログラム
不要！！

コマンド番号

移動先番号

オプション指定

共有メモリ

シーケンスプログラム

ロボット本体

シーケンサ
＋

ロボットCPU
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RV-2F
RV-2FL

ＲＶ－２Ｆ －Ｄ
ロボット構造
 ＲＶ：垂直多関節型

可搬質量
2 ：2ｋｇ

シリーズ名
F ：Ｆシリーズ

コントローラ型式
 Ｄ ：ＣＲ７５０-Ｄ
 Ｑ ：ＣＲ７５０-Ｑ
 1Ｄ ：ＣＲ７５1-Ｄ
 1Ｑ ：ＣＲ７５1-Ｑ

ブレーキ仕様
無記：Ｊ1軸、Ｊ4軸、
　　 Ｊ６軸ブレーキなし
　 Ｂ ：全軸ブレーキ付き

ＲＶ－２ＦL  －Ｄ
ロボット構造
RV：垂直多関節型

可搬質量
2 ：2ｋｇ

シリーズ名
F ：Ｆシリーズ

アーム長
無記：標準アーム
L：ロングアーム

コントローラ型式
 Ｄ ：ＣＲ７５０-Ｄ
 Ｑ ：ＣＲ７５０-Ｑ
 1Ｄ ：ＣＲ７５1-Ｄ
 1Ｑ ：ＣＲ７５1-Ｑ

ブレーキ仕様
無記：Ｊ1軸、Ｊ4軸、
　　 Ｊ６軸ブレーキなし
　 Ｂ ：全軸ブレーキ付き

型　式 単位 RV-2F（B） RV-2FL（B）

環境仕様
保護等級
据付姿勢
構造
動作自由度

駆動方式　＊1

位置検出式
可搬質量
アーム長
最大リーチ半径

動作範囲

最大速度

最大合成速度　＊3
サイクルタイム　＊4
位置繰り返し精度
周囲温度
本体質量

許容モーメント

許容イナーシャ

ツール配線

ツールエア配管
機器間ケーブル
接続コントローラ

標準
IP30

床置き、天吊（壁掛 ＊2）
垂直多関節形

６
ACサーボモータ

（J2、J3、J5軸 ブレーキ付き）
アブソリュートエンコーダ

最大3（定格２） ＊5

480（±240）

160（ー0～＋160）
400（±200）

240（ー120～＋120）
720（±360）

450
720

±0.02
0～40

4.17
4.17
2.45
0.18
0.18
0.04

ハンド入力4点／出力4点
多機能ハンド専用信号線

φ4×4本
5m（両端コネクタ接続）

CR750-D／Q、CR751-D／Q

230＋270
504

240（ー120～＋120）

300
150
300
450

4955
0.6秒台

19

310＋335
649

237（－117～＋120）

225
105
165
412

4200
0.7秒台

21

kg
mm
mm

度

度/s

mm/sec
sec
mm
℃
kg

Ｎｍ

kgm2

Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６
Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６

Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６

小さなボディ、スリムなアームで大きな作業エリアを確保。
コンパクトなセル構築に最適なロボットです。
小物部品の搬送、組立、検査工程などに最適です。

RV-2F
RV-2FL

■クラス最高の高速動作
【最大合成速度５．０m/s】（RV-2F）

■標準サイクルタイム
【０．６秒台】（RV-2F）

■旋回軸動作範囲　±２４０度。

■環境仕様【標準：IP３０】

■各種規格への適合
欧州機械指令（CE）へ対応します。規格対応は特殊機ですので、
検討時にご相談ください。

0.6秒台
２５ｍｍ

３００ｍｍ

仕様

＊1：標準では、J1軸、J4軸およびJ6軸にブレーキがありません。全軸ブレーキ付き仕様もご用意しております。
＊2：壁掛け仕様はJ1軸動作範囲を制限した特殊仕様となります。
＊3：全軸合成時のメカニカルインターフェース面での値です。
＊4：上下25mm、水平300mmの往復動作で、負荷1kgの値です。
＊5:最大可搬質量はメカニカルインターフェース姿勢下向きの（鉛直に対し±10°）制限下での搭載可能質量です。

外形寸法図・動作範囲図垂直２ｋｇ
タイプ

80
75

＋120°

ー
120°

R504.6

R139.5

45°

4-M5ネジ深8

φ5H7深8

P.C.D.φ31.5
φ40h8深6

φ20H7深6

矢視A
メカニカルインターフェース部詳細

電磁弁（オプション）
取付スペース

電磁弁（オプション）
取付スペース

手首上向き限界線
手首下向き限界線

制御点（R点）

P点

P点動作領域

最小300
手首下向き

特異点境界線

R1
39

.5

＋240°

ー240°

上面図

R504.6

P点

P点動作領域

10
0

62
3

85

50
4.
6

38
9.
6

29
5

23
0

79
9.
6

94
.6

50

5

64

（
18
5） （８０） （８０）

160

A

B

504.6

70 270

504.6

140

側面図

裏面図（据付寸法詳細）

矢視B

（
据

付
基

準
面

）

4-φ9据付穴

（160）

（
16

0）

82

（据付基準面）

82

（135）
67.5 67.5

（40）

Rz
 2

5

Rz 25

67
.5

67
.5

（
13

5）

（
12

0）

各軸の動作範囲：
J1：±240°
J2：±120°
J3：0°～160°
J4：±200°
J5：±120°
J6：±360°

＊：動作範囲制限
　J1軸の角度がー75°＜J1<70°かつJ2軸の角度がJ2＜－110°の範囲にあるとき、J3軸の動作範囲は、80°≦J3を満たす範囲に限られます。

（RV-2F）

RV-2F

RV-2F RV-2FL

RV-2FL

共通部分
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RV-2F
RV-2FL

ＲＶ－２Ｆ －Ｄ
ロボット構造
 ＲＶ：垂直多関節型

可搬質量
2 ：2ｋｇ

シリーズ名
F ：Ｆシリーズ

コントローラ型式
 Ｄ ：ＣＲ７５０-Ｄ
 Ｑ ：ＣＲ７５０-Ｑ
 1Ｄ ：ＣＲ７５1-Ｄ
 1Ｑ ：ＣＲ７５1-Ｑ

ブレーキ仕様
無記：Ｊ1軸、Ｊ4軸、
　　 Ｊ６軸ブレーキなし
　 Ｂ ：全軸ブレーキ付き

ＲＶ－２ＦL  －Ｄ
ロボット構造
RV：垂直多関節型

可搬質量
2 ：2ｋｇ

シリーズ名
F ：Ｆシリーズ

アーム長
無記：標準アーム
L：ロングアーム

コントローラ型式
 Ｄ ：ＣＲ７５０-Ｄ
 Ｑ ：ＣＲ７５０-Ｑ
 1Ｄ ：ＣＲ７５1-Ｄ
 1Ｑ ：ＣＲ７５1-Ｑ

ブレーキ仕様
無記：Ｊ1軸、Ｊ4軸、
　　 Ｊ６軸ブレーキなし
　 Ｂ ：全軸ブレーキ付き

型　式 単位 RV-2F（B） RV-2FL（B）

環境仕様
保護等級
据付姿勢
構造
動作自由度

駆動方式　＊1

位置検出式
可搬質量
アーム長
最大リーチ半径

動作範囲

最大速度

最大合成速度　＊3
サイクルタイム　＊4
位置繰り返し精度
周囲温度
本体質量

許容モーメント

許容イナーシャ

ツール配線

ツールエア配管
機器間ケーブル
接続コントローラ

標準
IP30

床置き、天吊（壁掛 ＊2）
垂直多関節形

６
ACサーボモータ

（J2、J3、J5軸 ブレーキ付き）
アブソリュートエンコーダ

最大3（定格２） ＊5

480（±240）

160（ー0～＋160）
400（±200）

240（ー120～＋120）
720（±360）

450
720

±0.02
0～40

4.17
4.17
2.45
0.18
0.18
0.04

ハンド入力4点／出力4点
多機能ハンド専用信号線

φ4×4本
5m（両端コネクタ接続）

CR750-D／Q、CR751-D／Q

230＋270
504

240（ー120～＋120）

300
150
300
450

4955
0.6秒台

19

310＋335
649

237（－117～＋120）

225
105
165
412

4200
0.7秒台

21

kg
mm
mm

度

度/s

mm/sec
sec
mm
℃
kg

Ｎｍ

kgm2

Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６
Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６

Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６

小さなボディ、スリムなアームで大きな作業エリアを確保。
コンパクトなセル構築に最適なロボットです。
小物部品の搬送、組立、検査工程などに最適です。

RV-2F
RV-2FL

■クラス最高の高速動作
【最大合成速度５．０m/s】（RV-2F）

■標準サイクルタイム
【０．６秒台】（RV-2F）

■旋回軸動作範囲　±２４０度。

■環境仕様【標準：IP３０】

■各種規格への適合
欧州機械指令（CE）へ対応します。規格対応は特殊機ですので、
検討時にご相談ください。

0.6秒台
２５ｍｍ

３００ｍｍ

仕様

＊1：標準では、J1軸、J4軸およびJ6軸にブレーキがありません。全軸ブレーキ付き仕様もご用意しております。
＊2：壁掛け仕様はJ1軸動作範囲を制限した特殊仕様となります。
＊3：全軸合成時のメカニカルインターフェース面での値です。
＊4：上下25mm、水平300mmの往復動作で、負荷1kgの値です。
＊5:最大可搬質量はメカニカルインターフェース姿勢下向きの（鉛直に対し±10°）制限下での搭載可能質量です。

外形寸法図・動作範囲図垂直２ｋｇ
タイプ

80
75

＋120°

ー
120°

R504.6

R139.5

45°

4-M5ネジ深8

φ5H7深8

P.C.D.φ31.5
φ40h8深6

φ20H7深6

矢視A
メカニカルインターフェース部詳細

電磁弁（オプション）
取付スペース

電磁弁（オプション）
取付スペース

手首上向き限界線
手首下向き限界線

制御点（R点）

P点

P点動作領域

最小300
手首下向き

特異点境界線

R1
39

.5

＋240°

ー240°

上面図

R504.6

P点

P点動作領域

10
0

62
3

85

50
4.
6

38
9.
6

29
5

23
0

79
9.
6

94
.6

50

5

64

（
18
5） （８０） （８０）

160

A

B

504.6

70 270

504.6

140

側面図

裏面図（据付寸法詳細）

矢視B

（
据

付
基

準
面

）

4-φ9据付穴

（160）

（
16

0）

82

（据付基準面）

82

（135）
67.5 67.5

（40）

Rz
 2

5

Rz 25

67
.5

67
.5

（
13

5）

（
12

0）

各軸の動作範囲：
J1：±240°
J2：±120°
J3：0°～160°
J4：±200°
J5：±120°
J6：±360°

＊：動作範囲制限
　J1軸の角度がー75°＜J1<70°かつJ2軸の角度がJ2＜－110°の範囲にあるとき、J3軸の動作範囲は、80°≦J3を満たす範囲に限られます。

（RV-2F）

RV-2F

RV-2F RV-2FL

RV-2FL

共通部分
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RV-4F
RV-4FL

最新のサーボ制御、アーム構造の最適化で高速・高精度・高デュ
ーティ動作を実現。可搬質量を従来機３ｋｇから１ｋｇアップ。フラッ
プ形状アーム採用により、コンパクトエリアに適した稼動領域を実
現。スペース効率を高めます。小物部品の搬送、組立、検査工程
などに最適です。

RV-4F
RV-4FL

■クラス最高の高速動作
【最大合成速度９．０m/s】

■標準サイクルタイム
【０．３６ｓ】

■旋回軸動作範囲　±２４０度。

■環境仕様【標準：IP４０、オイルミスト：ＩＰ６７、クリーン：ＩＳＯクラス３】

■各種規格への適合
欧州機械指令（CE）へ対応します。規格対応は特殊機ですので、
検討時にご相談ください。 0.36sec

２５ｍｍ

３００ｍｍ

（RＶ-4F）

垂直４ｋｇ
タイプ

型　式 単位

環境仕様
保護等級
据付姿勢
構造
動作自由度

駆動方式

位置検出式
可搬質量
アーム長
最大リーチ半径

動作範囲

最大速度

最大合成速度　＊3
サイクルタイム　＊4
位置繰り返し精度
周囲温度
本体質量

許容モーメント

許容イナーシャ

ツール配線

ツールエア配管
機器間ケーブル
接続コントローラ  ＊6

標準／オイルミスト／クリーン
IP40（標準）／IP67（オイルミスト） ＊1／ISOクラス3 ＊7 

床置き、天吊（壁掛 ＊2）
垂直多関節形

６ ＊9

ACサーボモータ

アブソリュートエンコーダ
最大4（定格4） ＊8

480（±240）
240（－120～＋120）

400（±200）
240（－120～＋120）

720（±360）

±0.02
0～40

6.66
6.66
3.96
0.2
0.2
0.1

ハンド入力8点／出力8点
多機能ハンドやセンサ用信号線
LAN×1〈100BASE-TX〉 ＊5

1次：φ6×2本　2次：φ4×8本、φ4×4本（手首内装時）
5m（両端コネクタ接続）

CR750-D／Q、CR751-D／Q

RV-4F（M）（C） RV-4FL（M）（C）

kg
mm
mm

度

度/s

mm/sec
sec
mm
℃
kg

Ｎｍ

kgm2

Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６
Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６

Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６

仕様

ＲＶ‒４ＦＬ ‒Ｄ‒

シリーズ名
Ｆ：Ｆシリーズ

コントローラ型式

特殊機番号

Ｄ：ＣＲ７５０-Ｄ
Ｑ：ＣＲ７５０-Ｑ

1Ｄ：ＣＲ７５1-Ｄ
1Ｑ：ＣＲ７５1-Ｑ

ＳＨｘｘ ：配管内装仕様
ロボット構造
ＲＶ：垂直多関節型

アーム長
無記 ：標準アーム

Ｌ：ロングアーム

本体環境仕様
無記：標準仕様

M:オイルミスト仕様
Ｃ：クリーン仕様

可搬質量
4：4ｋｇ

310＋335
649

164（－0～＋164）

420
336
250
540
623
720
9048
0.36

 
 

41

235＋275
515

161（－0～＋161）

450
450
300
540
623
720
9027
0.36

  

39

＊1：お客様でご使用になる油の特性によっては、耐環境性能が確保できない場合がありますので販売店にご相談願います。エアパージが必要です。詳細は仕様書を確認ください。
＊2：壁掛け仕様はJ1軸動作範囲を制限した特殊仕様となります。
＊3：全軸合成時のメカニカルインターフェース面での値です。 
＊4：上下25mm、水平300mmの往復動作で、負荷1kgの値です。 
＊5：従来機にあった予備線（0.13sq 4ペア線）としてのご使用も可能です。フォアアーム内まで用意しています。
＊6：コントローラは用途に合わせいずれかを選択ください。CR750-D：スタンドアローンタイプ、CR750-Q：iQ Platform対応タイプ。 
＊7：クリーン度の保護はクリーンルームのダウンフロー0.3m/sとロボット内部吸引が条件となります。吸引用にφ8の継手をベース後部に用意しています。 
＊8:最大可搬質量はメカニカルインターフェース姿勢下向きの（鉛直に対し±10°）制限下での搭載可能質量です。
＊9：5軸仕様ロングアーム機をご要望の場合は、営業窓口までお問合せください。

エアーφ４（×４／×２）
ハンド入力８点

ビジョンセンサ （＊2）
力覚センサ
電動ハンド

マルチハンド（φ6×1）
＊1）J6軸動作範囲は±200degになります。保護等級はIP40になります。
＊2）内装しているビジョンセンサ用ケーブルは、COGNEX社製In-Sight EZと接続し動作することを確認しています。

（＊1）

○（×４）
○
－
－
－
－

-SH01
－
○
○

－

-SH02

○
どちらか

一方に使用

－
－
○
○
○
－

-SH03
○（×２）

○
－
○
－
－

-SH04
○（×２）

○
○
－
－
－

-SH05
－
－
－
－
－
○

-SH06
配管内装可能機器 形名（特殊機番号）

配管内装仕様

矢視A
メカニカルインターフェース部詳細（＊6）

R136.8

R514.5

39
7

51
4.

5

47
86

4.
5

514.5514.5

＋24
0°

ー240° （241）
115 126

170

85
125

11
4

11
4

R131
R131

R1
35

.8

R514.5

35
0

275

23
5

50

P点

制御点（R点）

P点
動作領域

手首下向き
特異点境界線

A

ハンド配線配管内装仕様（-SH＊＊）時
後面部動作域
制限（＊1）

B

P点動作領域

P点

上面図

ー
113°（＊

1）
ー

113°（＊
1）

矢視B
裏面図（据付寸法詳細）

（
20

0）10
2

80 80

102

（
60

）

（160）

（200）

4-φ9据付穴

80
80

12
8

（据付基準面）
Rz25

（
据

付
基

準
面

）
Rz

25

16
6（

＊
3）

183 250

側面図

12
0

ケーブル接続用
スペース（＊3）

約100

メンテナンス用
スペース（＊4）

手首下向き限界線

-SH＊＊仕様時
制御点（R点）

76 66

φ40h8
P.C.D.φ31.5

φ20H7深6

45° φ5H7深8

4-M5ネジ深8（＊5）

注）

69
0

15

注）φ40部深さは3.5mm（オイルミスト／クリーン）、
 6mm（標準）、6.5mm（-SH＊＊）です。

最小366最小366

＋140°（＊1）

ー
60

°（
＊

1）

＋
12

0° ー
120°

ー
120°

＊1：後面部・側面部動作域制限:J1軸の角度がー60°≦J1≦＋140°の域でのJ2軸の動作域は、ー113°≦J2≦＋120°に制限されます。
＊2：後面部動作域制限：J1軸の角度がー35°≦J1≦＋35°の域でのJ2軸の動作域は、ー114°≦J2≦+120°に制限されます。
＊3：機器間ケーブル接続のため、ケーブル接続用スペースを確保してください。
＊4：メンテナンスのため、カバーを取外すためのメンテナンススペースを確保してください。
＊5：ネジ部かかりは7.5～8mmとしてください。
＊6：-SHの詳細仕様は標準仕様書を参照ください。

各軸の動作範囲：
J1：±240°
J2：±120°
J3：0°～161°
J4：±200°
J5：±120°
J6：±360°
-SH仕様時J6：±200°

共通部分

P点
P点
動作領域

手首下向き
特異点境界線

P点動作領域

P点

B

上面図 側面図

A

R140.4

R648.7

49
0

64
8.

7

648.7 648.7

14
0

99
8.

7

（241）
115 126

170

76
4.

9

85
125

31
0

35
0

50

335

＋240°

ー240°

11
4

11
4

R131
R131

R1
40

.4

R1
40

.4

R648.7

ー
114°

後面部動作域
制限（＊2）

ー
35

°（
＊

2）

16
6（

＊
3）

約100

メンテナンス用
スペース（＊4） 183 250

12
0

ケーブル接続用
スペース（＊3）

ー
120°

＋12
0°

制御点（R点）

ハンド配線配管内装仕様（-SH＊＊）時

手首下向き限界線

-SH＊＊仕様時
制御点（R点）

15

6676

最小366最小366

＋
35°（＊

2）

（
＊

2） 各軸の動作範囲：
J1：±240°
J2：±120°
J3：0°～164°
J4：±200°
J5：±120°
J6：±360°
-SH仕様時J6：±200°

外形寸法図・動作範囲図
RV-4F

RV-4FL

内装ケーブル

ビジョンセンサ

多機能電動ハンド

アダプタケーブル

力覚センサ

33
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RV-4F
RV-4FL

最新のサーボ制御、アーム構造の最適化で高速・高精度・高デュ
ーティ動作を実現。可搬質量を従来機３ｋｇから１ｋｇアップ。フラッ
プ形状アーム採用により、コンパクトエリアに適した稼動領域を実
現。スペース効率を高めます。小物部品の搬送、組立、検査工程
などに最適です。

RV-4F
RV-4FL

■クラス最高の高速動作
【最大合成速度９．０m/s】

■標準サイクルタイム
【０．３６ｓ】

■旋回軸動作範囲　±２４０度。

■環境仕様【標準：IP４０、オイルミスト：ＩＰ６７、クリーン：ＩＳＯクラス３】

■各種規格への適合
欧州機械指令（CE）へ対応します。規格対応は特殊機ですので、
検討時にご相談ください。 0.36sec

２５ｍｍ

３００ｍｍ

（RＶ-4F）

垂直４ｋｇ
タイプ

型　式 単位

環境仕様
保護等級
据付姿勢
構造
動作自由度

駆動方式

位置検出式
可搬質量
アーム長
最大リーチ半径

動作範囲

最大速度

最大合成速度　＊3
サイクルタイム　＊4
位置繰り返し精度
周囲温度
本体質量

許容モーメント

許容イナーシャ

ツール配線

ツールエア配管
機器間ケーブル
接続コントローラ  ＊6

標準／オイルミスト／クリーン
IP40（標準）／IP67（オイルミスト） ＊1／ISOクラス3 ＊7 

床置き、天吊（壁掛 ＊2）
垂直多関節形

６ ＊9

ACサーボモータ

アブソリュートエンコーダ
最大4（定格4） ＊8

480（±240）
240（－120～＋120）

400（±200）
240（－120～＋120）

720（±360）

±0.02
0～40

6.66
6.66
3.96
0.2
0.2
0.1

ハンド入力8点／出力8点
多機能ハンドやセンサ用信号線
LAN×1〈100BASE-TX〉 ＊5

1次：φ6×2本　2次：φ4×8本、φ4×4本（手首内装時）
5m（両端コネクタ接続）

CR750-D／Q、CR751-D／Q

RV-4F（M）（C） RV-4FL（M）（C）

kg
mm
mm

度

度/s

mm/sec
sec
mm
℃
kg

Ｎｍ

kgm2

Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６
Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６

Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６

仕様

ＲＶ‒４ＦＬ ‒Ｄ‒

シリーズ名
Ｆ：Ｆシリーズ

コントローラ型式

特殊機番号

Ｄ：ＣＲ７５０-Ｄ
Ｑ：ＣＲ７５０-Ｑ

1Ｄ：ＣＲ７５1-Ｄ
1Ｑ：ＣＲ７５1-Ｑ

ＳＨｘｘ ：配管内装仕様
ロボット構造
ＲＶ：垂直多関節型

アーム長
無記 ：標準アーム

Ｌ：ロングアーム

本体環境仕様
無記：標準仕様

M:オイルミスト仕様
Ｃ：クリーン仕様

可搬質量
4：4ｋｇ

310＋335
649

164（－0～＋164）

420
336
250
540
623
720
9048
0.36

 
 

41

235＋275
515

161（－0～＋161）

450
450
300
540
623
720
9027
0.36

  

39

＊1：お客様でご使用になる油の特性によっては、耐環境性能が確保できない場合がありますので販売店にご相談願います。エアパージが必要です。詳細は仕様書を確認ください。
＊2：壁掛け仕様はJ1軸動作範囲を制限した特殊仕様となります。
＊3：全軸合成時のメカニカルインターフェース面での値です。 
＊4：上下25mm、水平300mmの往復動作で、負荷1kgの値です。 
＊5：従来機にあった予備線（0.13sq 4ペア線）としてのご使用も可能です。フォアアーム内まで用意しています。
＊6：コントローラは用途に合わせいずれかを選択ください。CR750-D：スタンドアローンタイプ、CR750-Q：iQ Platform対応タイプ。 
＊7：クリーン度の保護はクリーンルームのダウンフロー0.3m/sとロボット内部吸引が条件となります。吸引用にφ8の継手をベース後部に用意しています。 
＊8:最大可搬質量はメカニカルインターフェース姿勢下向きの（鉛直に対し±10°）制限下での搭載可能質量です。
＊9：5軸仕様ロングアーム機をご要望の場合は、営業窓口までお問合せください。

エアーφ４（×４／×２）
ハンド入力８点

ビジョンセンサ （＊2）
力覚センサ
電動ハンド

マルチハンド（φ6×1）
＊1）J6軸動作範囲は±200degになります。保護等級はIP40になります。
＊2）内装しているビジョンセンサ用ケーブルは、COGNEX社製In-Sight EZと接続し動作することを確認しています。

（＊1）

○（×４）
○
－
－
－
－

-SH01
－
○
○

－

-SH02

○
どちらか

一方に使用

－
－
○
○
○
－

-SH03
○（×２）

○
－
○
－
－

-SH04
○（×２）

○
○
－
－
－

-SH05
－
－
－
－
－
○

-SH06
配管内装可能機器 形名（特殊機番号）

配管内装仕様

矢視A
メカニカルインターフェース部詳細（＊6）

R136.8

R514.5

39
7

51
4.

5

47
86

4.
5

514.5514.5

＋24
0°

ー240° （241）
115 126

170

85
125

11
4

11
4

R131
R131

R1
35

.8

R514.5

35
0

275

23
5

50

P点

制御点（R点）

P点
動作領域

手首下向き
特異点境界線

A

ハンド配線配管内装仕様（-SH＊＊）時
後面部動作域
制限（＊1）

B

P点動作領域

P点

上面図

ー
113°（＊

1）
ー

113°（＊
1）

矢視B
裏面図（据付寸法詳細）

（
20

0）10
2

80 80

102

（
60

）

（160）

（200）

4-φ9据付穴

80
80

12
8

（据付基準面）
Rz25

（
据

付
基

準
面

）
Rz

25

16
6（

＊
3）

183 250

側面図

12
0

ケーブル接続用
スペース（＊3）

約100

メンテナンス用
スペース（＊4）

手首下向き限界線

-SH＊＊仕様時
制御点（R点）

76 66

φ40h8
P.C.D.φ31.5

φ20H7深6

45° φ5H7深8

4-M5ネジ深8（＊5）

注）

69
0

15
注）φ40部深さは3.5mm（オイルミスト／クリーン）、
 6mm（標準）、6.5mm（-SH＊＊）です。

最小366最小366

＋140°（＊1）

ー
60

°（
＊

1）

＋
12

0° ー
120°

ー
120°

＊1：後面部・側面部動作域制限:J1軸の角度がー60°≦J1≦＋140°の域でのJ2軸の動作域は、ー113°≦J2≦＋120°に制限されます。
＊2：後面部動作域制限：J1軸の角度がー35°≦J1≦＋35°の域でのJ2軸の動作域は、ー114°≦J2≦+120°に制限されます。
＊3：機器間ケーブル接続のため、ケーブル接続用スペースを確保してください。
＊4：メンテナンスのため、カバーを取外すためのメンテナンススペースを確保してください。
＊5：ネジ部かかりは7.5～8mmとしてください。
＊6：-SHの詳細仕様は標準仕様書を参照ください。

各軸の動作範囲：
J1：±240°
J2：±120°
J3：0°～161°
J4：±200°
J5：±120°
J6：±360°
-SH仕様時J6：±200°

共通部分

P点
P点
動作領域

手首下向き
特異点境界線

P点動作領域

P点

B

上面図 側面図

A

R140.4

R648.7

49
0

64
8.

7

648.7 648.7

14
0

99
8.

7

（241）
115 126

170

76
4.

9

85
125

31
0

35
0

50

335

＋240°

ー240°

11
4

11
4

R131
R131

R1
40

.4

R1
40

.4

R648.7

ー
114°

後面部動作域
制限（＊2）

ー
35

°（
＊

2）

16
6（

＊
3）

約100

メンテナンス用
スペース（＊4） 183 250

12
0

ケーブル接続用
スペース（＊3）

ー
120°

＋12
0°

制御点（R点）

ハンド配線配管内装仕様（-SH＊＊）時

手首下向き限界線

-SH＊＊仕様時
制御点（R点）

15

6676

最小366最小366

＋
35°（＊

2）

（
＊

2） 各軸の動作範囲：
J1：±240°
J2：±120°
J3：0°～164°
J4：±200°
J5：±120°
J6：±360°
-SH仕様時J6：±200°

外形寸法図・動作範囲図
RV-4F

RV-4FL

内装ケーブル

ビジョンセンサ

多機能電動ハンド

アダプタケーブル

力覚センサ

34
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RV-7F
RV-7FL
RV-7FLL

最新のサーボ制御、アーム構造の最適化で高速・高精度・高
デューティ動作を実現。可搬質量を従来機６ｋｇから１ｋｇアップ。
「もう少し」の要求にお答えします。各軸の稼動範囲を拡大し、ス
リムなアームで大きな作業エリアを確保。コンパクトなセル構築に
最適なロボットです。より広い範囲で対応できる最大リーチ半径
１５０３ｍｍの機種を新たに追加。

■クラス最高の高速動作【最大合成速度１１．０m/s（ＲＶ-7Ｆ）】
■標準サイクルタイム【０．３２ｓ（ＲＶ-7Ｆ）】
■旋回軸動作範囲　±２４０度（ＲＶ-７Ｆ/７ＦＬ）、±１９０度（ＲＶ-７ＦLＬ）
■環境仕様【標準：IP４０、オイルミスト：ＩＰ６７、クリーン：ＩＳＯクラス３ 】

■各種規格への適合
欧州機械指令（ＣＥ）へ対応します。規格対応は特殊機ですので、検討時に
ご相談ください。

RV-7F
RV-7FL

RV-7FLL

0.32sec
２５ｍｍ

３００ｍｍ

（RＶ-7F）

垂直７ｋｇ
タイプ

型　式 単位 RV-7F（M）（C）

340＋370
713

240（－115～+125）
156（－0～+156）

360
401
450

11064
0.32

65

480（±240）

337

±0.02

1次：φ6×2本　2次：φ4×8本、φ4×4本（手首内装時）

RV-7FLL（M）（C）RV-7FL（M）（C）

565＋805
1503

380（±190）
240（－90～+150）

167.5（－10～+157.5）

234
164
219
375

15300
0.63

±0.06

130

1次：φ6×2本　2次：φ6×8本、φ4×4本（手首内装時）
7m（両端コネクタ接続）

kg
mm
mm

度

度/s

mm/sec
sec
mm
℃
kg

Ｎｍ

kgm2

Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６
Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６

Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６

仕 様

ＲＶ‒ 7ＦＬＬ ‒ D ‒

シリーズ名
Ｆ：Ｆシリーズ

コントローラ型式

特殊機番号

 Ｄ ：ＣＲ７５０-Ｄ
 Ｑ ：ＣＲ７５０-Ｑ
 1Ｄ ：ＣＲ７５1-Ｄ
 1Ｑ ：ＣＲ７５1-Ｑ

ＳＨｘｘ ：配管内装仕様

ロボット構造
ＲＶ：垂直多関節型

アーム長
無記 ：標準アーム
Ｌ ：ロングアーム
LＬ ：超ロングアーム

本体環境仕様
無記：標準仕様

M:オイルミスト仕様
Ｃ：クリーン仕様

可搬質量
7：7ｋｇ

環境仕様
保護等級
据付姿勢
構造
動作自由度
駆動方式
位置検出式
可搬質量
アーム長
最大リーチ半径

動作範囲

最大速度

最大合成速度　＊3
サイクルタイム　＊4
位置繰り返し精度
周囲温度
本体質量

許容モーメント

許容イナーシャ

ツール配線
ツールエア配管
機器間ケーブル
接続コントローラ  ＊6

標準／オイルミスト／クリーン
IP40（標準）／IP67（オイルミスト） ＊1／ISOクラス3 ＊7

床置き、天吊（壁掛 ＊2）
垂直多関節形

６
ACサーボモータ

アブソリュートエンコーダ
最大7（定格7） ＊8

435＋470
908

240（－110～+130）
162（－0～+162）

400（±200）
240（－120～＋120）

720（±360）
288
321
360

450
720

10977
0.35

0～40
67

16.2
16.2
6.86
0.45
0.45
0.10

ハンド入力8点／出力8点、多機能ハンド専用信号線、LAN×1〈100BASE-TX〉 ＊5

5m（両端コネクタ接続）
CR750-D／Q、CR751-D／Q

＊1：お客様でご使用になる油の特性によっては、耐環境性能が確保できない場合がありますので販売店にご相談願います。
＊2：壁掛け仕様はJ1軸動作範囲を制限した特殊仕様となります。
＊3：全軸合成時のメカニカルインターフェース面での値です。 
＊4：上下25mm、水平300mmの往復動作で、負荷1kgの値です。 
＊5：従来機にあった予備線（0.13sq 4ペア線）としてのご使用も可能です。フォアアーム内まで用意しています。
＊6：コントローラは用途に合わせいずれかを選択ください。CR750-D：スタンドアローンタイプ、CR750-Q：iQ Platform対応タイプ。 
＊7：クリーン度の保護はクリーンルームのダウンフロー0.3m/sとロボット内部吸引が条件となります。吸引用にφ8の継手をベース後部に用意しています。  
＊8：最大可搬質量はメカニカルインターフェース姿勢下向きの（鉛直に対し± 10 °） 制限下での搭載可能質量です。

配線配管内装仕様

エアーφ４
ハンド入力８点

ビジョンセンサ （＊2）
力覚センサ
電動ハンド

マルチハンド（φ6×1）

（＊1）

○（×４）
○
－
－
－
－

-SH01
－
○
○
○

（どちらか一方に使用）
－

-SH02
－
－
○
○
○
－

-SH03
○（×２）

○
－
○
－
－

-SH04
○（×２）

○
○
－
－
－

-SH05
－
－
－
－
－
○

-SH06
配管内装可能機器 形名（特殊機番号）

＊1）J6軸動作範囲は±200degになります。保護等級はIP40になります。
＊2）内装しているビジョンセンサ用ケーブルは、COGNEX社製In-Sight EZと

接続し動作することを確認しています。

内装ケーブル

ビジョンセンサ

多機能
電動ハンド

アダプタケーブル

力覚センサ

RV-7F/7FL/7FLL共通

RV-7F/7FL共通

矢視A
メカニカルインターフェース部詳細（＊6）

矢視B
裏面図（据付寸法詳細）

10
2.5

10
2.5

（
20
5）

12
4.
5

124.5

102.5 102.5 4-φ9据付穴（据付基準面）
Rz25

Rz
25

（205）

24
5

16
2

（
据
付
基
準
面
）

245.7

φ40h8
P.C
.D.φ
31.
5

φ20H7深6

45° φ5H7深8
4-M5ネジ深8（＊3）

注）

注）φ40部深さは3.5mm（オイルミスト/クリーン）、
　　6mm（標準）、6.5mm（-SH**）です。

75
2.
3

35
2.
3

R192.8

R90
7.7

13
07
.7

（278）

200
135143

R159
R159

40
0

43
5

50

47085
125

93
9.
4

B

B

上面図

P点動作領域

P点

A

A

P点

手首下向き限界線

手首下向き
特異点境界線

R907.7

R907.7

90
7.
7

907.7 907.7

16
6（
＊
1）

207.6 250

12
0

約100
メンテナンス用
スペース（＊2）

15
.9

ハンド配線配管内装仕様（-SH＊＊）時

制御点（R点）
-SH＊＊仕様時
制御点（R点）

P点
動作領域

ケーブル接続用
スペース（＊1）

11
4

11
4

6666

76 6
6

R1
92
.8

R1
92
.8 ー

110°＋
13
0°

102

最小390

＋2
40
°

ー240°

＋145°（＊4）

＋215
°（＊4）

ー145
°（＊4）

ー215°（＊4）

＋
12
0°（
注
1）

前面部・側面部動作域
制限（＊4）

RV-7FL
各軸の動作範囲：
J1：±240°
J2：ー110°～130°
J3：0°～162°
J4：±200°　
J5：±120°
J6：±360°
-SH仕様時J6：±200°

P点

713.4 713.4

11
13
.471
3.
4

56
8.
4

R197.4

R71
3.4

16
8.
4

手首下向き限界線

手首下向き
特異点境界線

135143
200

（278）

84
4.
4

＋2
40°

ー240°

P点動作領域

P点

R713.4

40
0

34
0

50

37085
125

R159
R159

上面図

上面図

側面図

側面図

11
4

11
4

16
6（
＊
1）

207.6 250

12
0

約100
メンテナンス用
スペース（＊2）

15
.9

ハンド配線配管内装仕様（-SH＊＊）時

制御点（R点）

76

-SH＊＊仕様時
制御点（R点）

P点動作領域

ケーブル接続用
スペース（＊1）

666666

R1
97
.4

R1
97
.4

＋1
25
° ー

115°

最小390

＊1：機器間ケーブル接続のため、ケーブル接続用スペースを確保してください。
＊2：メンテナンスのため、カバーを取外すためのメンテナンススペースを確保してください。
＊3：ネジ部かかりは7.5～8mmとしてください。
＊4：前面部動作域制限：J1軸の角度が+145°≦J1≦+215°または-145°≦J1≦-215°の域でのJ2軸の動作域は、-110°≦J2≦+120°に制限されます。
＊5：前面部動作域制限：J1軸の角度がJ1≧+120°またはJ1≦-120°におけるJ2軸の動作域は、-90°≦J2≦+130°に制限されます。
＊6：-SHの詳細仕様は標準仕様書を参照ください。

各軸の動作範囲：
J1：±240°
J2：ー115°～125°
J3：0°～156°
J4：±200°　
J5：±120°
J6：±360°
-SH仕様時J6:±200°

外形寸法図・動作範囲図
RV-7F

（
＊
1）

制御点（R点）

手首下向き限界線

RV-7FLL

側面図

-SH＊＊仕様時
制御点（R点）

A

矢視C
裏面図（据付寸法詳細）

P点動作領域

P点

ハンド配線配管内装仕様（-SH＊＊）時

12
96
.9

13
71
.5

P点
動作領域

ケーブル接続用
スペース（＊1）

18
5

11
4

R277.6
R277.6

ー190°

＋190° 399

15
0° 18
21
.5

973.7

90°

R39
9

84
6.
9

157.5°

1242.6

R1372.
6

130

13
0°（
＊
1）

前面部・側面部動作域
制限（＊5）

R1502.6

P点

R5
29
R5
29

529

85 805

11
52

65
56
5

45
0

242.5

160

300

347

300

最小430

125

66

13
0

250

4-φ14穴
（据付穴）

2-φ8H7
リーマ
（据付基準面）

（
据
付
基
準
面
）

Rz25

Rz
25

300

50

155
250

100

13
5

13
525
0 1
55

12
0

30
0

各軸の動作範囲：
J1：±190°
J2：ー90°～＋150°
J3：ー10°～＋157.5°
J4：±200°　
J5：±120°
J6：±360°
-SH仕様時J6:±200°
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RV-7F
RV-7FL
RV-7FLL

最新のサーボ制御、アーム構造の最適化で高速・高精度・高
デューティ動作を実現。可搬質量を従来機６ｋｇから１ｋｇアップ。
「もう少し」の要求にお答えします。各軸の稼動範囲を拡大し、ス
リムなアームで大きな作業エリアを確保。コンパクトなセル構築に
最適なロボットです。より広い範囲で対応できる最大リーチ半径
１５０３ｍｍの機種を新たに追加。

■クラス最高の高速動作【最大合成速度１１．０m/s（ＲＶ-7Ｆ）】
■標準サイクルタイム【０．３２ｓ（ＲＶ-7Ｆ）】
■旋回軸動作範囲　±２４０度（ＲＶ-７Ｆ/７ＦＬ）、±１９０度（ＲＶ-７ＦLＬ）
■環境仕様【標準：IP４０、オイルミスト：ＩＰ６７、クリーン：ＩＳＯクラス３ 】

■各種規格への適合
欧州機械指令（ＣＥ）へ対応します。規格対応は特殊機ですので、検討時に
ご相談ください。

RV-7F
RV-7FL

RV-7FLL

0.32sec
２５ｍｍ

３００ｍｍ

（RＶ-7F）

垂直７ｋｇ
タイプ

型　式 単位 RV-7F（M）（C）

340＋370
713

240（－115～+125）
156（－0～+156）

360
401
450

11064
0.32

65

480（±240）

337

±0.02

1次：φ6×2本　2次：φ4×8本、φ4×4本（手首内装時）

RV-7FLL（M）（C）RV-7FL（M）（C）

565＋805
1503

380（±190）
240（－90～+150）

167.5（－10～+157.5）

234
164
219
375

15300
0.63

±0.06

130

1次：φ6×2本　2次：φ6×8本、φ4×4本（手首内装時）
7m（両端コネクタ接続）

kg
mm
mm

度

度/s

mm/sec
sec
mm
℃
kg

Ｎｍ

kgm2

Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６
Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６

Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６

仕 様

ＲＶ‒ 7ＦＬＬ ‒ D ‒

シリーズ名
Ｆ：Ｆシリーズ

コントローラ型式

特殊機番号

 Ｄ ：ＣＲ７５０-Ｄ
 Ｑ ：ＣＲ７５０-Ｑ
 1Ｄ ：ＣＲ７５1-Ｄ
 1Ｑ ：ＣＲ７５1-Ｑ

ＳＨｘｘ ：配管内装仕様

ロボット構造
ＲＶ：垂直多関節型

アーム長
無記 ：標準アーム
Ｌ ：ロングアーム
LＬ ：超ロングアーム

本体環境仕様
無記：標準仕様

M:オイルミスト仕様
Ｃ：クリーン仕様

可搬質量
7：7ｋｇ

環境仕様
保護等級
据付姿勢
構造
動作自由度
駆動方式
位置検出式
可搬質量
アーム長
最大リーチ半径

動作範囲

最大速度

最大合成速度　＊3
サイクルタイム　＊4
位置繰り返し精度
周囲温度
本体質量

許容モーメント

許容イナーシャ

ツール配線
ツールエア配管
機器間ケーブル
接続コントローラ  ＊6

標準／オイルミスト／クリーン
IP40（標準）／IP67（オイルミスト） ＊1／ISOクラス3 ＊7

床置き、天吊（壁掛 ＊2）
垂直多関節形

６
ACサーボモータ

アブソリュートエンコーダ
最大7（定格7） ＊8

435＋470
908

240（－110～+130）
162（－0～+162）

400（±200）
240（－120～＋120）

720（±360）
288
321
360

450
720

10977
0.35

0～40
67

16.2
16.2
6.86
0.45
0.45
0.10

ハンド入力8点／出力8点、多機能ハンド専用信号線、LAN×1〈100BASE-TX〉 ＊5

5m（両端コネクタ接続）
CR750-D／Q、CR751-D／Q

＊1：お客様でご使用になる油の特性によっては、耐環境性能が確保できない場合がありますので販売店にご相談願います。
＊2：壁掛け仕様はJ1軸動作範囲を制限した特殊仕様となります。
＊3：全軸合成時のメカニカルインターフェース面での値です。 
＊4：上下25mm、水平300mmの往復動作で、負荷1kgの値です。 
＊5：従来機にあった予備線（0.13sq 4ペア線）としてのご使用も可能です。フォアアーム内まで用意しています。
＊6：コントローラは用途に合わせいずれかを選択ください。CR750-D：スタンドアローンタイプ、CR750-Q：iQ Platform対応タイプ。 
＊7：クリーン度の保護はクリーンルームのダウンフロー0.3m/sとロボット内部吸引が条件となります。吸引用にφ8の継手をベース後部に用意しています。  
＊8：最大可搬質量はメカニカルインターフェース姿勢下向きの（鉛直に対し± 10 °） 制限下での搭載可能質量です。

配線配管内装仕様

エアーφ４
ハンド入力８点

ビジョンセンサ （＊2）
力覚センサ
電動ハンド

マルチハンド（φ6×1）

（＊1）

○（×４）
○
－
－
－
－

-SH01
－
○
○
○

（どちらか一方に使用）
－

-SH02
－
－
○
○
○
－

-SH03
○（×２）

○
－
○
－
－

-SH04
○（×２）

○
○
－
－
－

-SH05
－
－
－
－
－
○

-SH06
配管内装可能機器 形名（特殊機番号）

＊1）J6軸動作範囲は±200degになります。保護等級はIP40になります。
＊2）内装しているビジョンセンサ用ケーブルは、COGNEX社製In-Sight EZと

接続し動作することを確認しています。

内装ケーブル

ビジョンセンサ

多機能
電動ハンド

アダプタケーブル

力覚センサ

RV-7F/7FL/7FLL共通

RV-7F/7FL共通

矢視A
メカニカルインターフェース部詳細（＊6）

矢視B
裏面図（据付寸法詳細）

10
2.5

10
2.5

（
20
5）

12
4.
5

124.5

102.5 102.5 4-φ9据付穴（据付基準面）
Rz25

Rz
25

（205）

24
5

16
2

（
据
付
基
準
面
）

245.7

φ40h8
P.C
.D.φ
31.
5

φ20H7深6

45° φ5H7深8
4-M5ネジ深8（＊3）

注）

注）φ40部深さは3.5mm（オイルミスト/クリーン）、
　　6mm（標準）、6.5mm（-SH**）です。

75
2.
3

35
2.
3

R192.8

R90
7.7

13
07
.7

（278）

200
135143

R159
R159

40
0

43
5

50

47085
125

93
9.
4

B

B

上面図

P点動作領域

P点

A

A

P点

手首下向き限界線

手首下向き
特異点境界線

R907.7

R907.7

90
7.
7

907.7 907.7

16
6（
＊
1）

207.6 250

12
0

約100
メンテナンス用
スペース（＊2）

15
.9

ハンド配線配管内装仕様（-SH＊＊）時

制御点（R点）
-SH＊＊仕様時
制御点（R点）

P点
動作領域

ケーブル接続用
スペース（＊1）

11
4

11
4

6666

76 6
6

R1
92
.8

R1
92
.8 ー

110°＋
13
0°

102

最小390

＋2
40
°

ー240°

＋145°（＊4）

＋215
°（＊4）

ー145
°（＊4）

ー215°（＊4）

＋
12
0°（
注
1）

前面部・側面部動作域
制限（＊4）

RV-7FL
各軸の動作範囲：
J1：±240°
J2：ー110°～130°
J3：0°～162°
J4：±200°　
J5：±120°
J6：±360°
-SH仕様時J6：±200°

P点

713.4 713.4

11
13
.471
3.
4

56
8.
4

R197.4

R71
3.4

16
8.
4

手首下向き限界線

手首下向き
特異点境界線

135143
200

（278）

84
4.
4

＋2
40°

ー240°

P点動作領域

P点

R713.4

40
0

34
0

50

37085
125

R159
R159

上面図

上面図

側面図

側面図

11
4

11
4

16
6（
＊
1）

207.6 250

12
0

約100
メンテナンス用
スペース（＊2）

15
.9

ハンド配線配管内装仕様（-SH＊＊）時

制御点（R点）

76

-SH＊＊仕様時
制御点（R点）

P点動作領域

ケーブル接続用
スペース（＊1）

666666

R1
97
.4

R1
97
.4

＋1
25
° ー

115°

最小390

＊1：機器間ケーブル接続のため、ケーブル接続用スペースを確保してください。
＊2：メンテナンスのため、カバーを取外すためのメンテナンススペースを確保してください。
＊3：ネジ部かかりは7.5～8mmとしてください。
＊4：前面部動作域制限：J1軸の角度が+145°≦J1≦+215°または-145°≦J1≦-215°の域でのJ2軸の動作域は、-110°≦J2≦+120°に制限されます。
＊5：前面部動作域制限：J1軸の角度がJ1≧+120°またはJ1≦-120°におけるJ2軸の動作域は、-90°≦J2≦+130°に制限されます。
＊6：-SHの詳細仕様は標準仕様書を参照ください。

各軸の動作範囲：
J1：±240°
J2：ー115°～125°
J3：0°～156°
J4：±200°　
J5：±120°
J6：±360°
-SH仕様時J6:±200°

外形寸法図・動作範囲図
RV-7F

（
＊
1）

制御点（R点）

手首下向き限界線

RV-7FLL

側面図

-SH＊＊仕様時
制御点（R点）

A

矢視C
裏面図（据付寸法詳細）

P点動作領域

P点

ハンド配線配管内装仕様（-SH＊＊）時

12
96
.9

13
71
.5

P点
動作領域

ケーブル接続用
スペース（＊1）

18
5

11
4

R277.6
R277.6

ー190°

＋190° 399

15
0° 18
21
.5

973.7

90°

R39
9

84
6.
9

157.5°

1242.6

R1372.
6

130

13
0°（
＊
1）

前面部・側面部動作域
制限（＊5）

R1502.6

P点

R5
29
R5
29

529

85 805

11
52

65
56
5

45
0

242.5

160

300

347

300

最小430

125

66

13
0

250

4-φ14穴
（据付穴）

2-φ8H7
リーマ
（据付基準面）

（
据
付
基
準
面
）

Rz25

Rz
25

300

50

155
250

100

13
5

13
525
0 1
55

12
0

30
0

各軸の動作範囲：
J1：±190°
J2：ー90°～＋150°
J3：ー10°～＋157.5°
J4：±200°　
J5：±120°
J6：±360°
-SH仕様時J6:±200°
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RV-13F
RV-13FL

可搬質量１３ｋｇにパワーアップしたＲＶ-Ｆシリーズが新登場。最新の
サーボ制御、アーム構造の最適化で高速・高精度・高デューティ動作
を実現。最適なアーム長さとより広い６軸関節可動範囲で、幅広い
レイアウトに対応できます。耐環境仕様により、設置環境を選ばず幅
広い用途に適用できます。機械部品の搬送、電気部品の組立はもち
ろん医薬・食品などの箱詰めなど種々の作業に対応できます。

■クラス最高の高速動作
【最大合成速度１０．５m/s（ＲＶ-13Ｆ）】

■標準サイクルタイム
【０．５３ｓ（ＲＶ-13Ｆ）】

■旋回軸動作範囲　±１９０度
■環境仕様【標準：IP４０、オイルミスト：ＩＰ６７、クリーン：ＩＳＯクラス３】
■各種規格への適合

欧州機械指令（ＣＥ）へ対応します。規格対応は特殊機ですので、検討時に
ご相談ください。

RV-13F
RV-13FL

0.53sec
２５ｍｍ

３００ｍｍ

（RＶ-13F）

垂直13ｋｇ
タイプ

型　式 単位 RV-13F（M）（C）

410＋550
1094

290
234
312
375
375
720

10450
0.53

120

RV-13FL（M）（C）

565＋690
1388

234
164
219
375
375
720
9700
0.68

130

kg
mm
mm

度

度/s

mm/sec
sec
mm
℃
kg

Ｎｍ

kgm2

Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６
Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６

Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６

仕 様

環境仕様
保護等級
据付姿勢
構造
動作自由度
駆動方式
位置検出式
可搬質量
アーム長
最大リーチ半径

動作範囲

最大速度

最大合成速度　＊3
サイクルタイム　＊4
位置繰り返し精度
周囲温度
本体質量

許容モーメント

許容イナーシャ

ツール配線

ツールエア配管
機器間ケーブル
接続コントローラ  ＊6

標準／オイルミスト／クリーン
IP40（標準）／IP67（オイルミスト） ＊1／ISOクラス3 ＊7

床置き、天吊（壁掛 ＊2）
垂直多関節形

６
ACサーボモータ

アブソリュートエンコーダ
最大13（定格12） ＊8

380（±190） 
240（ー90～＋150）

167.5（ー10～＋157.5）
400（±200） 

240（－120～＋120）
720（±360） 

±0.05
0～40

19.3
19.3
11

0.47
0.47
0.14

ハンド入力8点／出力8点
多機能ハンド専用信号線

LAN×1〈100BASE-TX〉 ＊5
1次：φ6×2本　2次：φ6×8本、φ4×4本（手首内装時）

7m（両端コネクタ接続）
CR750-D／Q、CR751-D／Q

45
0

41
0

65

242.5

99
7

250

13
0

最小430

300

250

13
5

15
5

155

13
5

12
0

30
0

25
0

100
50

300
347

16
6 160

300

P.C.D ∅40

2-φ8H7リーマ
4-φ14穴

（据付穴）

φ6H7深さ8
45°

4-M6深さ10（＊4）

（
据

付
基

準
面

）

（据付基準面）

18
5（

＊
3）

683.6

15
0°

280.3

14
13

.8
45

8.
9

157.5°

550

P点

97

130
833.8

R1093.8

-190°

+190°

R410.3

R280.3

制御点（R点）

手首下向き限界線

R963.8

90°

13
0°

(＊
1)

前面部・側面部動作域
制限（＊1）

側面図

150

-SH**仕様時
制御点（R点）

A
矢視A

メカニカルインターフェース部詳細（＊5）

矢視B
裏面図（据付寸法詳細）

R2
77

.6

P点動作領域

P点

上面図

ハンド配線配管内装仕様（-SH**）時

90
8.

9
96

3.
8

P点動作領域

ケーブル接続用
スペース（＊3）

Rz
25

Rz25

＊1：前面部・側面部動作域：J1軸の角度がJ1≧+120°またはJ1≦-130°におけるJ2軸の動作域は、-90°≦J2≦+130°に制限されます。
＊2：前面部動作域制限：J1軸の角度がJ1≧+130°またはJ1≦-140°におけるJ2軸の動作域は、-90°≦J2≦+130°に制限されます。
＊3：機器間ケーブル接続のため、ケーブル接続用スペースを確保してください。
＊4：ネジ部かかりは10～9mmとしてください。
＊5：-SHの詳細仕様は標準仕様書を参照ください。

各軸の動作範囲：
J1：±190°
J2：-90°～+150°
J3：-10°～+157.5°
J4：±200°
J5：±120°
J6：±360°
-SH仕様時J6:±200°

共通部分

外形寸法図・動作範囲図
RV-13F

RV-13FL

φ50h8深さ6.5
φ50h8深さ8

（SH仕様のとき）

φ25H7深さ6
（SH仕様のとき）

φ25H7深さ10

（
＊

3）

P点

制御点（R点）
手首下向き限界線

前面部・側面部動作域
制限（＊2）

RV-13FL側面図

-SH**仕様時
制御点（R点）

A

P点動作領域

P点

上面図

ハンド配線配管内装仕様（-SH**）時

11
82

.4
12

58
.1

P点動作領域

ケーブル接続用
スペース（＊3）

90° 157.5°

73
2.

4
17

08
.1

930.5

15
0°

R1258.1

R327.6

R457.6

130
327.6 1128.1

13
0°

(＊
3)

R1387.9

-190°

+190°

11
52

65
56

5
45

0

347

160

300

242.5

69097

16
6

R277.6

最小430

150

300

13
0

12°

18
5

250

各軸の動作範囲：
J1：±190°
J2：-90°～+150°
J3：-10°～+157.5°
J4：±200°
J5：±120°
J6：±360°
-SH仕様時J6:±200°

B

B

ＲＶ‒１３ＦＬ ‒Ｄ‒

シリーズ名
Ｆ：Ｆシリーズ

コントローラ型式

特殊機番号

 Ｄ ：ＣＲ７５０-Ｄ
 Ｑ ：ＣＲ７５０-Ｑ
 1Ｄ ：ＣＲ７５1-Ｄ
 1Ｑ ：ＣＲ７５1-Ｑ

ＳＨｘｘ ：配管内装仕様

ロボット構造
ＲＶ：垂直多関節型

アーム長
無記：標準アーム

Ｌ：ロングアーム
本体環境仕様
無記：標準仕様

M:オイルミスト仕様
Ｃ：クリーン仕様

可搬質量
13：13ｋｇ

＊1：お客様でご使用になる油の特性によっては、耐環境性能が確保できない場合がありますので販売店にご相談願います。
＊2：壁掛け仕様はJ1軸動作範囲を制限した特殊仕様となります。
＊3：全軸合成時のメカニカルインターフェース面での値です。 
＊4：上下25mm、水平300mmの往復動作で、負荷5kgの値です。 
＊5：従来機にあった予備線（0.13sq 4ペア線）としてのご使用も可能です。フォアアーム内まで用意しています。
＊6：コントローラは用途に合わせいずれかを選択ください。CR750-D：スタンドアローンタイプ、CR750-Q：iQ Platform対応タイプ。 
＊7：クリーン度の保護はクリーンルームのダウンフロー0.3m/sとロボット内部吸引が条件となります。吸引用にφ8の継手をベース後部に用意しています。
＊8: 最大可搬質量はメカニカルインターフェース姿勢下向きの（鉛直に対し±10°）制限下での搭載可能質量です。 

配管内装仕様

エアーφ４
ハンド入力８点

ビジョンセンサ （＊2）
力覚センサ
電動ハンド

＊1）J6軸動作範囲は±200degになります。保護等級はIP40になります。
＊2）内装しているビジョンセンサ用ケーブルは、COGNEX社製In-Sight EZと接続し動作することを確認しています。

○（×４）
○
－
－
－

-SH01
－
○
○
○

（どちらか一方に使用）

-SH02
－
－
○
○
○

-SH03
○（×２）

○
－
○
－

-SH04
○（×２）

○
○
－
－

-SH05
配管内装可能機器 形名（特殊機番号）

（＊1）
内装ケーブル

ビジョンセンサ

多機能電動ハンド

アダプタケーブル

力覚センサ
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RV-13F
RV-13FL

可搬質量１３ｋｇにパワーアップしたＲＶ-Ｆシリーズが新登場。最新の
サーボ制御、アーム構造の最適化で高速・高精度・高デューティ動作
を実現。最適なアーム長さとより広い６軸関節可動範囲で、幅広い
レイアウトに対応できます。耐環境仕様により、設置環境を選ばず幅
広い用途に適用できます。機械部品の搬送、電気部品の組立はもち
ろん医薬・食品などの箱詰めなど種々の作業に対応できます。

■クラス最高の高速動作
【最大合成速度１０．５m/s（ＲＶ-13Ｆ）】

■標準サイクルタイム
【０．５３ｓ（ＲＶ-13Ｆ）】

■旋回軸動作範囲　±１９０度
■環境仕様【標準：IP４０、オイルミスト：ＩＰ６７、クリーン：ＩＳＯクラス３】
■各種規格への適合

欧州機械指令（ＣＥ）へ対応します。規格対応は特殊機ですので、検討時に
ご相談ください。

RV-13F
RV-13FL

0.53sec
２５ｍｍ

３００ｍｍ

（RＶ-13F）

垂直13ｋｇ
タイプ

型　式 単位 RV-13F（M）（C）

410＋550
1094

290
234
312
375
375
720

10450
0.53

120

RV-13FL（M）（C）

565＋690
1388

234
164
219
375
375
720
9700
0.68

130

kg
mm
mm

度

度/s

mm/sec
sec
mm
℃
kg

Ｎｍ

kgm2

Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６
Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６

Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６

仕 様

環境仕様
保護等級
据付姿勢
構造
動作自由度
駆動方式
位置検出式
可搬質量
アーム長
最大リーチ半径

動作範囲

最大速度

最大合成速度　＊3
サイクルタイム　＊4
位置繰り返し精度
周囲温度
本体質量

許容モーメント

許容イナーシャ

ツール配線

ツールエア配管
機器間ケーブル
接続コントローラ  ＊6

標準／オイルミスト／クリーン
IP40（標準）／IP67（オイルミスト） ＊1／ISOクラス3 ＊7

床置き、天吊（壁掛 ＊2）
垂直多関節形

６
ACサーボモータ

アブソリュートエンコーダ
最大13（定格12） ＊8

380（±190） 
240（ー90～＋150）

167.5（ー10～＋157.5）
400（±200） 

240（－120～＋120）
720（±360） 

±0.05
0～40

19.3
19.3
11

0.47
0.47
0.14

ハンド入力8点／出力8点
多機能ハンド専用信号線

LAN×1〈100BASE-TX〉 ＊5
1次：φ6×2本　2次：φ6×8本、φ4×4本（手首内装時）

7m（両端コネクタ接続）
CR750-D／Q、CR751-D／Q

45
0

41
0

65

242.5

99
7

250

13
0

最小430

300

250

13
5

15
5

155

13
5

12
0

30
0

25
0

100
50

300
347

16
6 160

300

P.C.D ∅40

2-φ8H7リーマ
4-φ14穴

（据付穴）

φ6H7深さ8
45°

4-M6深さ10（＊4）

（
据

付
基

準
面

）

（据付基準面）

18
5（

＊
3）

683.6

15
0°

280.3

14
13

.8
45

8.
9

157.5°

550

P点

97

130
833.8

R1093.8

-190°

+190°

R410.3

R280.3

制御点（R点）

手首下向き限界線

R963.8

90°

13
0°

(＊
1)

前面部・側面部動作域
制限（＊1）

側面図

150

-SH**仕様時
制御点（R点）

A
矢視A

メカニカルインターフェース部詳細（＊5）

矢視B
裏面図（据付寸法詳細）

R2
77

.6

P点動作領域

P点

上面図

ハンド配線配管内装仕様（-SH**）時

90
8.

9
96

3.
8

P点動作領域

ケーブル接続用
スペース（＊3）

Rz
25

Rz25

＊1：前面部・側面部動作域：J1軸の角度がJ1≧+120°またはJ1≦-130°におけるJ2軸の動作域は、-90°≦J2≦+130°に制限されます。
＊2：前面部動作域制限：J1軸の角度がJ1≧+130°またはJ1≦-140°におけるJ2軸の動作域は、-90°≦J2≦+130°に制限されます。
＊3：機器間ケーブル接続のため、ケーブル接続用スペースを確保してください。
＊4：ネジ部かかりは10～9mmとしてください。
＊5：-SHの詳細仕様は標準仕様書を参照ください。

各軸の動作範囲：
J1：±190°
J2：-90°～+150°
J3：-10°～+157.5°
J4：±200°
J5：±120°
J6：±360°
-SH仕様時J6:±200°

共通部分

外形寸法図・動作範囲図
RV-13F

RV-13FL

φ50h8深さ6.5
φ50h8深さ8

（SH仕様のとき）

φ25H7深さ6
（SH仕様のとき）

φ25H7深さ10

（
＊

3）

P点

制御点（R点）
手首下向き限界線

前面部・側面部動作域
制限（＊2）

RV-13FL側面図

-SH**仕様時
制御点（R点）

A

P点動作領域

P点

上面図

ハンド配線配管内装仕様（-SH**）時

11
82

.4
12

58
.1

P点動作領域

ケーブル接続用
スペース（＊3）

90° 157.5°

73
2.

4
17

08
.1

930.5

15
0°

R1258.1

R327.6

R457.6

130
327.6 1128.1

13
0°

(＊
3)

R1387.9

-190°

+190°

11
52

65
56

5
45

0

347

160

300

242.5

69097

16
6

R277.6

最小430

150

300

13
0

12°

18
5

250

各軸の動作範囲：
J1：±190°
J2：-90°～+150°
J3：-10°～+157.5°
J4：±200°
J5：±120°
J6：±360°
-SH仕様時J6:±200°

B

B

ＲＶ‒１３ＦＬ ‒Ｄ‒

シリーズ名
Ｆ：Ｆシリーズ

コントローラ型式

特殊機番号

 Ｄ ：ＣＲ７５０-Ｄ
 Ｑ ：ＣＲ７５０-Ｑ
 1Ｄ ：ＣＲ７５1-Ｄ
 1Ｑ ：ＣＲ７５1-Ｑ

ＳＨｘｘ ：配管内装仕様

ロボット構造
ＲＶ：垂直多関節型

アーム長
無記：標準アーム

Ｌ：ロングアーム
本体環境仕様
無記：標準仕様

M:オイルミスト仕様
Ｃ：クリーン仕様

可搬質量
13：13ｋｇ

＊1：お客様でご使用になる油の特性によっては、耐環境性能が確保できない場合がありますので販売店にご相談願います。
＊2：壁掛け仕様はJ1軸動作範囲を制限した特殊仕様となります。
＊3：全軸合成時のメカニカルインターフェース面での値です。 
＊4：上下25mm、水平300mmの往復動作で、負荷5kgの値です。 
＊5：従来機にあった予備線（0.13sq 4ペア線）としてのご使用も可能です。フォアアーム内まで用意しています。
＊6：コントローラは用途に合わせいずれかを選択ください。CR750-D：スタンドアローンタイプ、CR750-Q：iQ Platform対応タイプ。 
＊7：クリーン度の保護はクリーンルームのダウンフロー0.3m/sとロボット内部吸引が条件となります。吸引用にφ8の継手をベース後部に用意しています。
＊8: 最大可搬質量はメカニカルインターフェース姿勢下向きの（鉛直に対し±10°）制限下での搭載可能質量です。 

配管内装仕様

エアーφ４
ハンド入力８点

ビジョンセンサ （＊2）
力覚センサ
電動ハンド

＊1）J6軸動作範囲は±200degになります。保護等級はIP40になります。
＊2）内装しているビジョンセンサ用ケーブルは、COGNEX社製In-Sight EZと接続し動作することを確認しています。

○（×４）
○
－
－
－

-SH01
－
○
○
○

（どちらか一方に使用）

-SH02
－
－
○
○
○

-SH03
○（×２）

○
－
○
－

-SH04
○（×２）

○
○
－
－

-SH05
配管内装可能機器 形名（特殊機番号）

（＊1）
内装ケーブル

ビジョンセンサ

多機能電動ハンド

アダプタケーブル

力覚センサ
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可搬質量２０ｋｇにパワーアップした高可搬のＲＶ-Ｆシリーズが新登
場。最新のサーボ制御、アーム構造の最適化で高可搬・高精度・高
デューティ動作を実現。最適なアーム長さとより広い６軸関節可動
範囲で、幅広いレイアウトに対応できます。耐環境仕様により、設
置環境を選ばず幅広い用途に適用できます。多連ハンド、多機能
ハンド等が余裕を持って使用でき、負荷の大きい機械部品の搬
送、電気部品の組立、医薬の箱詰めなどの作業にも対応できます。

■標準サイクルタイム
【０．７ｓ】

■旋回軸動作範囲　±１９０度

■環境仕様【標準：IP４０、オイルミスト：ＩＰ６７、クリーン：ＩＳＯクラス３ 】

■各種規格への適合
欧州機械指令（ＣＥ）へ対応します。規格対応は特殊機ですので、検討時に
ご相談ください。

RV-20F
垂直20ｋｇ

タイプ

型　式 単位 RV-20F（M）（C）

kg
mm
mm

度

度/s

mm/sec
sec
mm
℃
kg

Ｎｍ

kgm2

Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６
Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６

Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６

仕 様

ＲＶ‒２０Ｆ ‒Ｄ‒

シリーズ名
Ｆ：Ｆシリーズ

コントローラ型式

特殊機番号

 Ｄ ：ＣＲ７５０-Ｄ
 Ｑ ：ＣＲ７５０-Ｑ
 1Ｄ ：ＣＲ７５1-Ｄ
 1Ｑ ：ＣＲ７５1-Ｑ

ＳＨｘｘ ：配管内装仕様ロボット構造
ＲＶ：垂直多関節型

本体環境仕様
無記：標準仕様

M:オイルミスト仕様
Ｃ：クリーン仕様

可搬質量
20：20ｋｇ

環境仕様
保護等級
据付姿勢
構造
動作自由度
駆動方式
位置検出式
可搬質量
アーム長
最大リーチ半径

動作範囲

最大速度

最大合成速度　＊3
サイクルタイム　＊4
位置繰り返し精度
周囲温度
本体質量

許容モーメント

許容イナーシャ

ツール配線

ツールエア配管
機器間ケーブル
接続コントローラ  ＊6

標準／オイルミスト／クリーン
IP40（標準）／IP67（オイルミスト） ＊1／ISOクラス3 ＊7

床置き、天吊（壁掛 ＊2）
垂直多関節形

６
ACサーボモータ

アブソリュートエンコーダ
最大２０（定格15） ＊8

410＋550
1094

380（±190）
240（－90～＋150）

167.5（ー10～＋157.5）
400（±200）

240（－120～＋120）
720（±360）

110
110
110
124
125
360
4200
0.70

±0.05
0～40
120
49.0
49.0
11

1.40
1.40
0.14

ハンド入力8点／出力8点
多機能ハンドやセンサ用信号線
LAN×1〈100BASE-TX〉 ＊5

1次：φ6×2本　2次：φ6×8本、φ4×4本（手首内装時）
7m（両端コネクタ接続）

CR750-D／Q、CR751-D／Q

＊1：お客様でご使用になる油の特性によっては、耐環境性能が確保できない場合がありますので販売店にご相談願います。
＊2：壁掛け仕様はJ1軸動作範囲を制限した特殊仕様となります。
＊3：全軸合成時のメカニカルインターフェース面での値です。 
＊4：上下25mm、水平300mmの往復動作で、負荷5kgの値です。 
＊5：従来機にあった予備線（0.13sq 4ペア線）としてのご使用も可能です。フォアアーム内まで用意しています。
＊6：コントローラは用途に合わせいずれかを選択ください。CR750-D：スタンドアローンタイプ、CR750-Q：iQ Platform対応タイプ。 
＊7：クリーン度の保護はクリーンルームのダウンフロー0.3m/sとロボット内部吸引が条件となります。吸引用にφ8の継手をベース後部に用意しています。 
＊8:最大可搬質量はメカニカルインターフェース姿勢下向きの（鉛直に対し±10°）制限下での搭載可能質量です。

配管内装仕様

エアーφ４
ハンド入力８点

ビジョンセンサ （＊2）
力覚センサ
電動ハンド

＊1）J6軸動作範囲は±200degになります。保護等級はIP40になります。
＊2）内装しているビジョンセンサ用ケーブルは、COGNEX社製In-Sight EZと接続し動作することを確認しています。

○（×４）
○
－
－
－

-SH01
－
○
○
○

（どちらか一方に使用）

-SH02
－
－
○
○
○

-SH03
○（×２）

○
－
○
－

-SH04
○（×２）

○
○
－
－

-SH05
配管内装可能機器 形名（特殊機番号）

RV-20F

0.70sec
２５ｍｍ

３００ｍｍ

（RV-20F）

（＊1）
内装ケーブル

ビジョンセンサ

多機能電動ハンド

アダプタケーブル

力覚センサ

45
0

41
0

65

242.5

99
7

250

13
0

最小430

300

250

13
5

15
5

155

13
5

12
0

30
0

25
0

100
50

300
347

16
6

160

300

P.C.D φ40 φ50h8深さ6.5

φ25H7深さ10

2-φ8H7リーマ
4-φ14穴（据付穴）

φ6H7深さ8
45°

4-M6深さ10

（
据

付
基

準
面

）

（据付基準面）

18
5

φ25H7深さ6（SH仕様のとき）

φ50h8深さ8（SH仕様のとき）

（
＊

2）

683.6

15
0°

280.3

14
13

.8
45

8.
9

157.5°

550

P点

97

130

833.8

R1093.8

-190°

+190°

R410.3

R280.3

制御点（R点）

手首下向き限界線

R963.8

90°

13
0°

(＊
1)

前面部・側面部動作域
制限（＊1）

側面図

150

-SH**仕様時
制御点（R点）

A

矢視A
メカニカルインターフェース部詳細（＊4）

矢視B

裏面図（据付寸法詳細）

R2
77

.6

P点動作領域

P点

上面図

ハンド配線配管内装仕様（-SH**）時

90
8.

9
96

3.
8

P点動作領域

B

ケーブル接続用
スペース（＊2）

（＊3）

Rz
25

Rz25

外形寸法図・動作範囲図

＊1：前面部・側面部動作域：J1軸の角度がJ1≧+120°またはJ1≦-130°におけるJ2軸の動作域は、-90°≦J2≦+130°に制限されます。
＊2：機器間ケーブル接続のため、ケーブル接続用スペースを確保してください。
＊3：ネジ部かかりは10～9mmとしてください。
＊4：-SHの詳細仕様は標準仕様書を参照ください。

各軸の動作範囲：
J1：±190°
J2：-90°～+150°
J3：-10°～+157.5°
J4：±200°
J5：±120°
J6：±360°
-SH仕様時J6:±200°
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可搬質量２０ｋｇにパワーアップした高可搬のＲＶ-Ｆシリーズが新登
場。最新のサーボ制御、アーム構造の最適化で高可搬・高精度・高
デューティ動作を実現。最適なアーム長さとより広い６軸関節可動
範囲で、幅広いレイアウトに対応できます。耐環境仕様により、設
置環境を選ばず幅広い用途に適用できます。多連ハンド、多機能
ハンド等が余裕を持って使用でき、負荷の大きい機械部品の搬
送、電気部品の組立、医薬の箱詰めなどの作業にも対応できます。

■標準サイクルタイム
【０．７ｓ】

■旋回軸動作範囲　±１９０度

■環境仕様【標準：IP４０、オイルミスト：ＩＰ６７、クリーン：ＩＳＯクラス３ 】

■各種規格への適合
欧州機械指令（ＣＥ）へ対応します。規格対応は特殊機ですので、検討時に
ご相談ください。

RV-20F
垂直20ｋｇ

タイプ

型　式 単位 RV-20F（M）（C）

kg
mm
mm

度

度/s

mm/sec
sec
mm
℃
kg

Ｎｍ

kgm2

Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６
Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６

Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６

仕 様

ＲＶ‒２０Ｆ ‒Ｄ‒

シリーズ名
Ｆ：Ｆシリーズ

コントローラ型式

特殊機番号

 Ｄ ：ＣＲ７５０-Ｄ
 Ｑ ：ＣＲ７５０-Ｑ
 1Ｄ ：ＣＲ７５1-Ｄ
 1Ｑ ：ＣＲ７５1-Ｑ

ＳＨｘｘ ：配管内装仕様ロボット構造
ＲＶ：垂直多関節型

本体環境仕様
無記：標準仕様

M:オイルミスト仕様
Ｃ：クリーン仕様

可搬質量
20：20ｋｇ

環境仕様
保護等級
据付姿勢
構造
動作自由度
駆動方式
位置検出式
可搬質量
アーム長
最大リーチ半径

動作範囲

最大速度

最大合成速度　＊3
サイクルタイム　＊4
位置繰り返し精度
周囲温度
本体質量

許容モーメント

許容イナーシャ

ツール配線

ツールエア配管
機器間ケーブル
接続コントローラ  ＊6

標準／オイルミスト／クリーン
IP40（標準）／IP67（オイルミスト） ＊1／ISOクラス3 ＊7

床置き、天吊（壁掛 ＊2）
垂直多関節形

６
ACサーボモータ

アブソリュートエンコーダ
最大２０（定格15） ＊8

410＋550
1094

380（±190）
240（－90～＋150）

167.5（ー10～＋157.5）
400（±200）

240（－120～＋120）
720（±360）

110
110
110
124
125
360
4200
0.70

±0.05
0～40
120
49.0
49.0
11

1.40
1.40
0.14

ハンド入力8点／出力8点
多機能ハンドやセンサ用信号線
LAN×1〈100BASE-TX〉 ＊5

1次：φ6×2本　2次：φ6×8本、φ4×4本（手首内装時）
7m（両端コネクタ接続）

CR750-D／Q、CR751-D／Q

＊1：お客様でご使用になる油の特性によっては、耐環境性能が確保できない場合がありますので販売店にご相談願います。
＊2：壁掛け仕様はJ1軸動作範囲を制限した特殊仕様となります。
＊3：全軸合成時のメカニカルインターフェース面での値です。 
＊4：上下25mm、水平300mmの往復動作で、負荷5kgの値です。 
＊5：従来機にあった予備線（0.13sq 4ペア線）としてのご使用も可能です。フォアアーム内まで用意しています。
＊6：コントローラは用途に合わせいずれかを選択ください。CR750-D：スタンドアローンタイプ、CR750-Q：iQ Platform対応タイプ。 
＊7：クリーン度の保護はクリーンルームのダウンフロー0.3m/sとロボット内部吸引が条件となります。吸引用にφ8の継手をベース後部に用意しています。 
＊8:最大可搬質量はメカニカルインターフェース姿勢下向きの（鉛直に対し±10°）制限下での搭載可能質量です。

配管内装仕様

エアーφ４
ハンド入力８点

ビジョンセンサ （＊2）
力覚センサ
電動ハンド

＊1）J6軸動作範囲は±200degになります。保護等級はIP40になります。
＊2）内装しているビジョンセンサ用ケーブルは、COGNEX社製In-Sight EZと接続し動作することを確認しています。

○（×４）
○
－
－
－

-SH01
－
○
○
○

（どちらか一方に使用）

-SH02
－
－
○
○
○

-SH03
○（×２）

○
－
○
－

-SH04
○（×２）

○
○
－
－

-SH05
配管内装可能機器 形名（特殊機番号）

RV-20F

0.70sec
２５ｍｍ

３００ｍｍ

（RV-20F）

（＊1）
内装ケーブル

ビジョンセンサ

多機能電動ハンド

アダプタケーブル

力覚センサ

45
0

41
0

65

242.5

99
7

250

13
0

最小430

300

250

13
5

15
5

155

13
5

12
0

30
0

25
0

100
50

300
347

16
6

160

300

P.C.D φ40 φ50h8深さ6.5

φ25H7深さ10

2-φ8H7リーマ
4-φ14穴（据付穴）

φ6H7深さ8
45°

4-M6深さ10

（
据

付
基

準
面

）

（据付基準面）

18
5

φ25H7深さ6（SH仕様のとき）

φ50h8深さ8（SH仕様のとき）

（
＊

2）

683.6

15
0°

280.3

14
13

.8
45

8.
9

157.5°

550

P点

97

130

833.8

R1093.8

-190°

+190°

R410.3

R280.3

制御点（R点）

手首下向き限界線

R963.8

90°

13
0°

(＊
1)

前面部・側面部動作域
制限（＊1）

側面図

150

-SH**仕様時
制御点（R点）

A

矢視A
メカニカルインターフェース部詳細（＊4）

矢視B

裏面図（据付寸法詳細）

R2
77

.6

P点動作領域

P点

上面図

ハンド配線配管内装仕様（-SH**）時

90
8.

9
96

3.
8

P点動作領域

B

ケーブル接続用
スペース（＊2）

（＊3）

Rz
25

Rz25

外形寸法図・動作範囲図

＊1：前面部・側面部動作域：J1軸の角度がJ1≧+120°またはJ1≦-130°におけるJ2軸の動作域は、-90°≦J2≦+130°に制限されます。
＊2：機器間ケーブル接続のため、ケーブル接続用スペースを確保してください。
＊3：ネジ部かかりは10～9mmとしてください。
＊4：-SHの詳細仕様は標準仕様書を参照ください。

各軸の動作範囲：
J1：±190°
J2：-90°～+150°
J3：-10°～+157.5°
J4：±200°
J5：±120°
J6：±360°
-SH仕様時J6:±200°
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大型ワーク・重量物のハンドリング・組立・検査　用途に最適です。

RV-35F
RV-50F
RV-70F

垂直35～70kg
タイプ

型　式 単位 RV-50F(M) RV-70F(M)RV-35F(M)

kg
mm
mm

度

度/s

mm/sec
mm
℃
kg

Ｎｍ

kgm2

Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６
Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６

Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６

仕様

ＲＶ‒●●Ｆ（M）‒□‒ S＊＊

接続ロボット
コントローラ種類

特殊機番号

 Ｄ ：スタンドアローン型ロボットコントローラ
 Ｑ ：iQ Platform対応ロボットコントローラ

  S＊＊：特殊仕様番号

本体環境仕様
無記：標準仕様

M:ロボット本体オイルミスト仕様

可搬質量
（35、50、70のいずれか）

環境仕様
保護等級
据付姿勢
構造
動作自由度
駆動方式
位置検出式
可搬質量
アーム長
最大リーチ半径

動作範囲

最大速度

最大合成速度
位置繰り返し精度
周囲温度
本体質量

許容モーメント

許容イナーシャ

ツール配線
ツールエア配管
接続コントローラ

標準/オイルミスト
J1～J4軸:IP54､J5～J6軸:IP67（標準）/全軸IP67（オイルミスト）

床置き
垂直多関節

6
ACサーボモータ

アブソリュートエンコーダ
50

900+990
2050

±165（ 330）
－80～+135（ 215）
－90～+171（ 261）

±360（ 720）
±125（ 250）
±450（ 900）

180

180
255
255
370

13000
±0.07
0～40
640
210
210
130

ハンド入力16点/出力16点、LAN×1
φ10×2本

CR760-D/Q

70

175
145
165
235
235
350

11500

300
300
150

30
30
12

180

35

185

190
305
305
420

13450

160
160
90
16
16
5

RV-35F
RV-50F
RV-70F

■広い動作範囲
最大リーチ2050mmにて、大型ワークの搬送作業・パレタイズシステムを実
現します。

■高可搬
35kg、50kg、70kg可搬機種のラインアップと手首許容イナーシャの強化
により多くの電磁弁やセンサが搭載された大型ハンドに対応します。

■高機能
iQ Platform対応や知能化技術により、組立・検査セルの立上げ時間短縮や
稼働・保守の容易化を実現し、お客様のトータルコスト（TCO）を削減します。

■耐環境仕様
全軸IP67相当の耐オイルミスト仕様により、工作機械のローディング作業
やバリ取りなどの用途にも、安心してご使用いただけます。

＊1：お客様でご使用になる油の特性によっては、耐環境性能が確保できない場合がありますので販売店にご相談願います。 
＊2：全軸合成時のメカニカルインターフェース面での値です。 
＊3：コントローラは用途に合わせいずれかを選択ください。CR760-D：スタンドアローンタイプ、CR760-Q：iQ Platform対応タイプ。

外形寸法図・動作範囲図

RV-35F/50F/70F

P点

制御点（R点）

側面図

P点動作領域

P点動作領域

P点

上面図

矢視A
メカニカルインターフェース部詳細

矢視B
裏面図（据付寸法詳細）

P点侵入不可領域

標準仕様 ミスト仕様

ミスト仕様の時

(標準仕様は無し)

J2軸部 (矢視C)

ミスト仕様の時

6-M8ネジ深さ12

4-φ22穴(M20ボルト用穴)

基準面

基準面R308

R1900

R10
00

2050 1737

－165°

-80°

+1
35

°

-9
0°

+171°

-125°

+125°

R2050

458

各軸の動作範囲：
J1：±165°
J2：ー80°～+135°
J3：ー90°～+171°
J4：±360°
J5：±125°
J6：±450°

2-φ8H7深さ8

25
0

20
5

20
5

205 205
250

φ50H7深さ6

φ100h7深さ14

60
0

90
0

15
0

990175

18
52

(240)

16
37

1593

150

308 1108

10
37

R4
58

φ
80

19
00

25
00

<動作可能領域>
(1)11°≦J2＜56°のとき、J3≦[170.5-｛（1/6）*（J2-8）｝]°
(2)J2≧56°のとき動作範囲制限領域内にP点侵入しない事
(3)J3≧162.5°のときJ2≦1031-6×J3°
(4)J2≧130°の時J1≦110°またはJ1＞110°の時J2≦130 °

24
5

13
0

500R390

P点侵入不可領域

R3
90

38
5

38
5

+165

(352.8)(275)

(295) (310)

(266.6)

(234.5)

A

B

C
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大型ワーク・重量物のハンドリング・組立・検査　用途に最適です。

RV-35F
RV-50F
RV-70F

垂直35～70kg
タイプ

型　式 単位 RV-50F(M) RV-70F(M)RV-35F(M)

kg
mm
mm

度

度/s

mm/sec
mm
℃
kg

Ｎｍ

kgm2

Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６
Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６

Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６

仕様

ＲＶ‒●●Ｆ（M）‒□‒ S＊＊

接続ロボット
コントローラ種類

特殊機番号

 Ｄ ：スタンドアローン型ロボットコントローラ
 Ｑ ：iQ Platform対応ロボットコントローラ

  S＊＊：特殊仕様番号

本体環境仕様
無記：標準仕様

M:ロボット本体オイルミスト仕様

可搬質量
（35、50、70のいずれか）

環境仕様
保護等級
据付姿勢
構造
動作自由度
駆動方式
位置検出式
可搬質量
アーム長
最大リーチ半径

動作範囲

最大速度

最大合成速度
位置繰り返し精度
周囲温度
本体質量

許容モーメント

許容イナーシャ

ツール配線
ツールエア配管
接続コントローラ

標準/オイルミスト
J1～J4軸:IP54､J5～J6軸:IP67（標準）/全軸IP67（オイルミスト）

床置き
垂直多関節

6
ACサーボモータ

アブソリュートエンコーダ
50

900+990
2050

±165（ 330）
－80～+135（ 215）
－90～+171（ 261）

±360（ 720）
±125（ 250）
±450（ 900）

180

180
255
255
370

13000
±0.07
0～40
640
210
210
130

ハンド入力16点/出力16点、LAN×1
φ10×2本

CR760-D/Q

70

175
145
165
235
235
350

11500

300
300
150

30
30
12

180

35

185

190
305
305
420

13450

160
160
90
16
16
5

RV-35F
RV-50F
RV-70F

■広い動作範囲
最大リーチ2050mmにて、大型ワークの搬送作業・パレタイズシステムを実
現します。

■高可搬
35kg、50kg、70kg可搬機種のラインアップと手首許容イナーシャの強化
により多くの電磁弁やセンサが搭載された大型ハンドに対応します。

■高機能
iQ Platform対応や知能化技術により、組立・検査セルの立上げ時間短縮や
稼働・保守の容易化を実現し、お客様のトータルコスト（TCO）を削減します。

■耐環境仕様
全軸IP67相当の耐オイルミスト仕様により、工作機械のローディング作業
やバリ取りなどの用途にも、安心してご使用いただけます。

＊1：お客様でご使用になる油の特性によっては、耐環境性能が確保できない場合がありますので販売店にご相談願います。 
＊2：全軸合成時のメカニカルインターフェース面での値です。 
＊3：コントローラは用途に合わせいずれかを選択ください。CR760-D：スタンドアローンタイプ、CR760-Q：iQ Platform対応タイプ。

外形寸法図・動作範囲図

RV-35F/50F/70F

P点

制御点（R点）

側面図

P点動作領域

P点動作領域

P点

上面図

矢視A
メカニカルインターフェース部詳細

矢視B
裏面図（据付寸法詳細）

P点侵入不可領域

標準仕様 ミスト仕様

ミスト仕様の時

(標準仕様は無し)

J2軸部 (矢視C)

ミスト仕様の時

6-M8ネジ深さ12

4-φ22穴(M20ボルト用穴)

基準面

基準面R308

R1900

R10
00

2050 1737

－165°

-80°

+1
35

°

-9
0°

+171°

-125°

+125°

R2050

458

各軸の動作範囲：
J1：±165°
J2：ー80°～+135°
J3：ー90°～+171°
J4：±360°
J5：±125°
J6：±450°

2-φ8H7深さ8

25
0

20
5

20
5

205 205
250

φ50H7深さ6

φ100h7深さ14

60
0
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0

15
0

990175
18

52
(240)

16
37

1593

150

308 1108

10
37

R4
58

φ
80
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00
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00

<動作可能領域>
(1)11°≦J2＜56°のとき、J3≦[170.5-｛（1/6）*（J2-8）｝]°
(2)J2≧56°のとき動作範囲制限領域内にP点侵入しない事
(3)J3≧162.5°のときJ2≦1031-6×J3°
(4)J2≧130°の時J1≦110°またはJ1＞110°の時J2≦130 °

24
5

13
0

500R390

P点侵入不可領域

R3
90

38
5

38
5

+165

(352.8)(275)

(295) (310)

(266.6)

(234.5)

A

B

C
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RH-3FH35
RH-3FH45
RH-3FH55

新たに３ｋｇ可搬モデルをラインアップに追加しました。
小物ワークの組付け、搬送等、コンパクトセル構築に最適です。

■クラス最高の高速動作
【ＸＹ合成 ：８３００mm/s】
【Ｊ４（θ軸） ：３０００deg/s】

■標準サイクルタイム
【０．４１ｓ（RH-３FH３５）】

■旋回軸動作範囲　±17０度

■環境仕様【標準：IP２０、クリ－ン：ＩＳＯクラス３】

■各種規格への適合
欧州機械指令（CE）へ対応します。規格対応は特殊機ですので、
検討時にご相談ください。

RH-3FH35
RH-3FH45
RH-3FH55

0.41sec
２５ｍｍ

３００ｍｍ

（RH-3FH35）

変化寸法

外形寸法図・動作範囲図水平３ｋｇ
タイプ

型　式 単位

環境仕様
保護等級　＊1
据付姿勢
構造
動作自由度
駆動方式
位置検出式
可搬質量

アーム長

最大リーチ半径

動作範囲

最大速度

最大合成速度　＊2
サイクルタイム　＊3

位置繰り返し精度

周囲温度
本体質量

許容イナーシャ

ツール配線

ツールエア配管
機器間ケーブル
接続コントローラ　＊5

RH-3FH3515/12C RH-3FH4515/12C

125

350

6800
0.41

±0.010

29

RH-3FH5515/12C

325

550

8300
0.51

±0.012

32

ＲH ‒ 3ＦH 5 5 1 5  ‒ 1 D

シリーズ名
ＦH：Ｆシリーズ

コントローラ型式

上下ストローク

１Ｄ：ＣＲ７５１-Ｄ
１Ｑ：ＣＲ７５１-Ｑ

１２：１２０ｍｍ
１５：１５０ｍｍ

ロボット構造
ＲH ：水平多関節型

アーム長
35：350mm
45:450mm
55:550mm

本体環境仕様
無記：一般環境仕様

Ｃ：クリーン仕様

可搬質量
3：3ｋｇ

kg

mm

mm

度

mm
度

度/s

mm/s
度/s

mm/sec
sec

mm

度
℃
kg

kgm2

NO1アーム
NO2アーム

Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３（Ｚ）
Ｊ４（θ）
Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３（Ｚ）
Ｊ４（θ）

Ｘ-Ｙ合成
Ｊ３（Ｚ）
Ｊ４（θ）

定格
最大

仕 様

＊1： RH-3FHの耐環境仕様（C:クリーン仕様）は、標準機と比較して上下軸動作範囲が狭くなっています。
      ご注意ください。また、耐環境仕様は、工場出荷時特殊仕様品です。
＊2： J1、J2、J4軸の合成時の値です。　
＊3： 可搬質量2kg時の値です。ワークの位置決め精度等が必要な場合や動作位置によってサイクルタイムが増加することがあります。
     （サイクルタイムは、上下25mm、水平300mmの往復動作）　
＊4： 従来機にあった予備線（0.2sq 4ペア線）としてのご使用も可能です。　
＊5： コントローラは用途に合わせいずれかを選択ください。CR751-D：スタンドアローンタイプ、CR751-Q：iQ Platform対応タイプ。
＊6： クリーン度の保護はクリーンルームのダウンフロー0.3m/sとロボット内部吸引が条件となります。吸引用にφ8の継手をベース後部に用意しています。　

標準／クリーン
IP20／ISOクラス3 ＊6

床置き
水平多関節形

4
ACサーボモータ

アブソリュートエンコーダ
最大3（定格1）

225
225
450

340（±170）
290（±145）

150（クリーン仕様：120） ＊1
720（±360）

420
720
1100
3000
7500
0.46

±0.010
±0.01
±0.004
0～40

29
0.005
0.06

ハンド入力8点／出力8点（計20芯）
多機能ハンド専用信号線（2芯＋電源線２芯）

LAN×1〈100BASE-TX〉（8芯） ＊4
1次：φ6×2本　2次：φ4×8本

5m（両端コネクタ接続）
CR751-D／Q

ロボットシリーズ
RH-3FH3515
RH-3FH3512C
RH-3FH4515
RH-3FH4512C
RH-3FH5515
RH-3FH5512C

A
125
125
225
225
325
325

B
R350
R350
R450
R450
R550
R550

C
R142
R142
R135
R135
R191
R191

D
210
224
210
224
160
160

E
R253
R253
R253
R253
R244
R253

F
220
268
220
268
172
259

G
R174
R196
R174
R197
R197
R222

H
342
342
337
337
337
337

J
150
120
150
120
150
120

＊1： バッテリ交換時に必要なスペースです。
＊2： 機器間ケーブルの脱着に必要なスペースです。　
＊3： ユーザ配線配管固定用のネジ穴（M4、深さ6mm）です。（NO.2アーム両側面に各６ヶ所、前面に２ヶ所）

77
3

41
6

10

[クリーン仕様]

22
0

H

φ16h7

10

15

15 φ11貫通穴

160

X

（＊1） 200（＊2）

X

17
4

Z

φ37.5

10

30

Z Z

（ハンド取付部）

30
10 Z

φ90

（据付部寸法詳細）

13
6

100
50 165

11
0

22

10

40

35
7

10

26

10
（＊3）

J 82188
65

55

（＊3）

13
0

225 A

145°

EG

170°

FD

B

C

150

12090

92

4-φ9据付用穴

（据付基準）

18
0

15
0

92

60

17
4

2-φ6穴
（φ8位置決めピン用下穴）

（
据

付
基

準
）

クリーン仕様のみ

Y

R
z2

5

Rz25

断面X-X

断面Z-Z

Y部詳細
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RH-3FH35
RH-3FH45
RH-3FH55

新たに３ｋｇ可搬モデルをラインアップに追加しました。
小物ワークの組付け、搬送等、コンパクトセル構築に最適です。

■クラス最高の高速動作
【ＸＹ合成 ：８３００mm/s】
【Ｊ４（θ軸） ：３０００deg/s】

■標準サイクルタイム
【０．４１ｓ（RH-３FH３５）】

■旋回軸動作範囲　±17０度

■環境仕様【標準：IP２０、クリ－ン：ＩＳＯクラス３】

■各種規格への適合
欧州機械指令（CE）へ対応します。規格対応は特殊機ですので、
検討時にご相談ください。

RH-3FH35
RH-3FH45
RH-3FH55

0.41sec
２５ｍｍ

３００ｍｍ

（RH-3FH35）

変化寸法

外形寸法図・動作範囲図水平３ｋｇ
タイプ

型　式 単位

環境仕様
保護等級　＊1
据付姿勢
構造
動作自由度
駆動方式
位置検出式
可搬質量

アーム長

最大リーチ半径

動作範囲

最大速度

最大合成速度　＊2
サイクルタイム　＊3

位置繰り返し精度

周囲温度
本体質量

許容イナーシャ

ツール配線

ツールエア配管
機器間ケーブル
接続コントローラ　＊5

RH-3FH3515/12C RH-3FH4515/12C

125

350

6800
0.41

±0.010

29

RH-3FH5515/12C

325

550

8300
0.51

±0.012

32

ＲH ‒ 3ＦH 5 5 1 5  ‒ 1 D

シリーズ名
ＦH：Ｆシリーズ

コントローラ型式

上下ストローク

１Ｄ：ＣＲ７５１-Ｄ
１Ｑ：ＣＲ７５１-Ｑ

１２：１２０ｍｍ
１５：１５０ｍｍ

ロボット構造
ＲH ：水平多関節型

アーム長
35：350mm
45:450mm
55:550mm

本体環境仕様
無記：一般環境仕様

Ｃ：クリーン仕様

可搬質量
3：3ｋｇ

kg

mm

mm

度

mm
度

度/s

mm/s
度/s

mm/sec
sec

mm

度
℃
kg

kgm2

NO1アーム
NO2アーム

Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３（Ｚ）
Ｊ４（θ）
Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３（Ｚ）
Ｊ４（θ）

Ｘ-Ｙ合成
Ｊ３（Ｚ）
Ｊ４（θ）

定格
最大

仕 様

＊1： RH-3FHの耐環境仕様（C:クリーン仕様）は、標準機と比較して上下軸動作範囲が狭くなっています。
      ご注意ください。また、耐環境仕様は、工場出荷時特殊仕様品です。
＊2： J1、J2、J4軸の合成時の値です。　
＊3： 可搬質量2kg時の値です。ワークの位置決め精度等が必要な場合や動作位置によってサイクルタイムが増加することがあります。
     （サイクルタイムは、上下25mm、水平300mmの往復動作）　
＊4： 従来機にあった予備線（0.2sq 4ペア線）としてのご使用も可能です。　
＊5： コントローラは用途に合わせいずれかを選択ください。CR751-D：スタンドアローンタイプ、CR751-Q：iQ Platform対応タイプ。
＊6： クリーン度の保護はクリーンルームのダウンフロー0.3m/sとロボット内部吸引が条件となります。吸引用にφ8の継手をベース後部に用意しています。　

標準／クリーン
IP20／ISOクラス3 ＊6

床置き
水平多関節形

4
ACサーボモータ

アブソリュートエンコーダ
最大3（定格1）

225
225
450

340（±170）
290（±145）

150（クリーン仕様：120） ＊1
720（±360）

420
720
1100
3000
7500
0.46

±0.010
±0.01
±0.004
0～40

29
0.005
0.06

ハンド入力8点／出力8点（計20芯）
多機能ハンド専用信号線（2芯＋電源線２芯）

LAN×1〈100BASE-TX〉（8芯） ＊4
1次：φ6×2本　2次：φ4×8本

5m（両端コネクタ接続）
CR751-D／Q

ロボットシリーズ
RH-3FH3515
RH-3FH3512C
RH-3FH4515
RH-3FH4512C
RH-3FH5515
RH-3FH5512C

A
125
125
225
225
325
325

B
R350
R350
R450
R450
R550
R550

C
R142
R142
R135
R135
R191
R191

D
210
224
210
224
160
160

E
R253
R253
R253
R253
R244
R253

F
220
268
220
268
172
259

G
R174
R196
R174
R197
R197
R222

H
342
342
337
337
337
337

J
150
120
150
120
150
120

＊1： バッテリ交換時に必要なスペースです。
＊2： 機器間ケーブルの脱着に必要なスペースです。　
＊3： ユーザ配線配管固定用のネジ穴（M4、深さ6mm）です。（NO.2アーム両側面に各６ヶ所、前面に２ヶ所）

77
3

41
6

10

[クリーン仕様]

22
0

H

φ16h7

10

15

15 φ11貫通穴

160

X

（＊1） 200（＊2）

X

17
4

Z

φ37.5

10

30

Z Z

（ハンド取付部）

30
10 Z

φ90

（据付部寸法詳細）

13
6

100
50 165

11
0

22

10

40

35
7

10

26

10
（＊3）

J 82188
65

55

（＊3）

13
0

225 A

145°

EG

170°

FD

B

C

150

12090

92

4-φ9据付用穴

（据付基準）

18
0

15
0

92

60

17
4

2-φ6穴
（φ8位置決めピン用下穴）

（
据

付
基

準
）

クリーン仕様のみ

Y

R
z2

5

Rz25

断面X-X

断面Z-Z

Y部詳細

10
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RH-6FH35
RH-6FH45
RH-6FH55

高剛性アームと最新のサーボ制御で高速・高精度・高デューティ
動作を追求した水平多関節型ロボットです。　高速動作が要求
される小物部品の搬送から高精度が要求される組立作業など幅
広い分野に対応します。

■クラス最高の高速動作
【ＸＹ合成 ：８３００mm/s】
【Ｊ４（θ軸） ：２４００deg/s】

■標準サイクルタイム
【０．２９ｓ（RH-６FH５５）】

■旋回軸動作範囲　±１７０度

■環境仕様【標準：IP２０、オイルミスト：ＩＰ６５、クリーン：ＩＳＯクラス３】

■各種規格への適合
欧州機械指令（CE）へ対応します。規格対応は特殊機ですので、
検討時にご相談ください。

RH-6FH35
RH-6FH45
RH-6FH55

0.29sec
２５ｍｍ

３００ｍｍ

（RH-6FH55）

外形寸法図・動作範囲図水平６ｋｇ
タイプ

型　式 単位

環境仕様
保護等級　＊1
据付姿勢
構造
動作自由度
駆動方式
位置検出式
可搬質量

アーム長

最大リーチ半径

動作範囲

最大速度

最大合成速度　＊2
サイクルタイム　＊3

位置繰り返し精度

周囲温度
本体質量

許容イナーシャ

ツール配線

ツールエア配管
機器間ケーブル
接続コントローラ　＊5

標準／オイルミスト／クリーン
IP20／IP65 ＊6／ISOクラス3 ＊7

床置き
水平多関節形

4
ACサーボモータ

アブソリュートエンコーダ
最大6（定格3）

225
225
450

340（±170）
290（±145）

xx=20：200／xx=34：340
720（±360）

400
670
2400
2500
7600
0.29

±0.010
±0.01
±0.004
0～40

36
0.01
0.12

ハンド入力8点／出力8点（計20芯）
多機能ハンド専用信号線（2芯＋電源線２芯）

LAN×1〈100BASE-TX〉（8芯） ＊4
1次：φ6×2本　2次：φ4×8本

5m（両端コネクタ接続）
CR750-D／Q、CR751-D／Q

RH-6FH35XX/M/C RH-6FH45XX/M/C

125

350

6900

±0.010

36

RH-6FH55XX/M/C

325

550

8300

±0.012

37

kg

mm

mm

度

mm
度

度/s

mm/s
度/s

mm/sec
sec

mm

度
℃
kg

kgm2

NO1アーム
NO2アーム

Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３（Ｚ）
Ｊ４（θ）
Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３（Ｚ）
Ｊ４（θ）

Ｘ-Ｙ合成
Ｊ３（Ｚ）
Ｊ４（θ）

定格
最大

仕 様

＊1： RH-6FHの耐環境仕様（M:オイルミスト仕様、C:クリーン仕様）は、工場出荷時特殊仕様品です。
＊2： J1、J2、J4軸の合成時の値です。　
＊3： 可搬質量2kg時の値です。ワークの位置決め精度等が必要な場合や動作位置によってサイクルタイムが増加することがあります。
     （サイクルタイムは、上下25mm、水平300mmの往復動作）　
＊4： 従来機にあった予備線（0.2sq 4ペア線）としてのご使用も可能です。　
＊5： コントローラは用途に合わせいずれかを選択ください。CR750-D：スタンドアローンタイプ、CR750-Q：iQ Platform対応タイプ。
     なお、オイルミスト仕様コントローラには、コントローラ保護BOX（CR750-MB）が添付され、型式に“-SM”が付加されます。
      ご要望の場合は、販売店へお問い合わせください。
＊6： お客様でご使用になる油の特性によっては、耐環境性能が確保できない場合がありますので販売店にご相談願います。またジャバラ部への直接噴流はのぞきます。　
＊7： クリーン度の保護はクリーンルームのダウンフロー0.3m/sとロボット内部吸引が条件となります。吸引用にφ8の継手をベース後部に用意しています。

ＲH ‒ 6ＦH 5 5 2 0  ‒ D

シリーズ名
ＦH ：Ｆシリーズ

コントローラ型式

上下ストローク

 Ｄ ：ＣＲ７５0-Ｄ
 Ｑ ：ＣＲ７５0-Ｑ
 1Ｄ ：ＣＲ７５1-Ｄ
 1Ｑ ：ＣＲ７５1-Ｑ

20：20０ｍｍ
34：34０ｍｍ

ロボット構造
ＲH ：水平多関節型

アーム長
35：350mm
45:450mm
55:550mm

本体環境仕様
無記：一般環境仕様

Ｍ：オイルミスト仕様
Ｃ：クリーン仕様

可搬質量
6：6ｋｇ

変化寸法
ロボットシリーズ

RH-6FH3520
RH-6FH3520M/C
RH-6FH3534
RH-6FH3534M/C
RH-6FH4520
RH-6FH4520M/C
RH-6FH4534
RH-6FH4534M/C
RH-6FH5520
RH-6FH5520C
RH-6FH5520M
RH-6FH5534
RH-6FH5534C
RH-6FH5534M

A
125
125
125
125
225
225
225
225
325
325
325
325
325
325

B
R350
R350
R350
R350
R450
R450
R450
R450
R550
R550
R550
R550
R550
R550

C
R142
R142
R142
R142
R135
R135
R135
R135
R191
R191
R191
R191
R191
R191

D
210
224
210
224
210
224
210
224
160
160
160
160
160
160

E
R253
R253
R253
R253
R253
R253
R253
R253
R244
R253
R244
R244
R253
R244

F
220
268
220
268
220
268
220
268
172
259
259
172
259
259

G
R174
R196
R174
R196
R174
R197
R174
R197
R197
R222
R222
R197
R222
R222

H
342
342
342
342
337
337
337
337
337
337
337
337
337
337

J
200
200
340
340
200
200
340
340
200
200
200
340
340
340

K
133
133
ー7
ー43
133
133
ー7
ー43
133
133
133
ー7
ー43
ー43

L
798
798
938
938
798
798
938
938
798
798
798
938
938
938

M
386
386
526
526
386
386
526
526
386
386
386
526
526
526

＊1： バッテリ交換時に必要なスペースです。
＊2： 機器間ケーブルの脱着に必要なスペースです。　
＊3： ユーザ配線配管固定用のネジ穴（M4、深さ6mm）です。（NO.2アーム両側面に各６ヶ所、前面に２ヶ所）

22
13

.2
25

M
J

13
6

L
41

2
K

1010

30

（＊3）

55
4

H

16410
65

20
82

200（＊2）160（＊1）

X X

（＊3）

11
0

A60

100

225

17
4

13
0

165

145°

D F

B
C

E

170°

G

58

Z

Z

27
.5

60.5

Z15

10
10

[ミスト仕様]
φ90

10
30

[クリーン仕様]

10

[標準仕様]

φ18貫通穴

24

24
Z

φ25h7

10
10

Z Z

Z

30

Z

φ90φ39.5

クリーン仕様のみ

Y

（据付部寸法詳細）

150

12090

92

4-φ9据付用穴

（据付基準）

18
0

15
0

92

60

17
4

2-φ6穴
（φ8位置決めピン用下穴）

（
据

付
基

準
）

R
z2

5

Rz25

断面X-X

（ハンド取付部）

断面Z-Z

Y部詳細

10

45

4

ロ
ボ
ッ
ト
本
体
仕
様



RH-6FH35
RH-6FH45
RH-6FH55

高剛性アームと最新のサーボ制御で高速・高精度・高デューティ
動作を追求した水平多関節型ロボットです。　高速動作が要求
される小物部品の搬送から高精度が要求される組立作業など幅
広い分野に対応します。

■クラス最高の高速動作
【ＸＹ合成 ：８３００mm/s】
【Ｊ４（θ軸） ：２４００deg/s】

■標準サイクルタイム
【０．２９ｓ（RH-６FH５５）】

■旋回軸動作範囲　±１７０度

■環境仕様【標準：IP２０、オイルミスト：ＩＰ６５、クリーン：ＩＳＯクラス３】

■各種規格への適合
欧州機械指令（CE）へ対応します。規格対応は特殊機ですので、
検討時にご相談ください。

RH-6FH35
RH-6FH45
RH-6FH55

0.29sec
２５ｍｍ

３００ｍｍ

（RH-6FH55）

外形寸法図・動作範囲図水平６ｋｇ
タイプ

型　式 単位

環境仕様
保護等級　＊1
据付姿勢
構造
動作自由度
駆動方式
位置検出式
可搬質量

アーム長

最大リーチ半径

動作範囲

最大速度

最大合成速度　＊2
サイクルタイム　＊3

位置繰り返し精度

周囲温度
本体質量

許容イナーシャ

ツール配線

ツールエア配管
機器間ケーブル
接続コントローラ　＊5

標準／オイルミスト／クリーン
IP20／IP65 ＊6／ISOクラス3 ＊7

床置き
水平多関節形

4
ACサーボモータ

アブソリュートエンコーダ
最大6（定格3）

225
225
450

340（±170）
290（±145）

xx=20：200／xx=34：340
720（±360）

400
670
2400
2500
7600
0.29

±0.010
±0.01
±0.004
0～40

36
0.01
0.12

ハンド入力8点／出力8点（計20芯）
多機能ハンド専用信号線（2芯＋電源線２芯）

LAN×1〈100BASE-TX〉（8芯） ＊4
1次：φ6×2本　2次：φ4×8本

5m（両端コネクタ接続）
CR750-D／Q、CR751-D／Q

RH-6FH35XX/M/C RH-6FH45XX/M/C

125

350

6900

±0.010

36

RH-6FH55XX/M/C

325

550

8300

±0.012

37

kg

mm

mm

度

mm
度

度/s

mm/s
度/s

mm/sec
sec

mm

度
℃
kg

kgm2

NO1アーム
NO2アーム

Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３（Ｚ）
Ｊ４（θ）
Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３（Ｚ）
Ｊ４（θ）

Ｘ-Ｙ合成
Ｊ３（Ｚ）
Ｊ４（θ）

定格
最大

仕 様

＊1： RH-6FHの耐環境仕様（M:オイルミスト仕様、C:クリーン仕様）は、工場出荷時特殊仕様品です。
＊2： J1、J2、J4軸の合成時の値です。　
＊3： 可搬質量2kg時の値です。ワークの位置決め精度等が必要な場合や動作位置によってサイクルタイムが増加することがあります。
     （サイクルタイムは、上下25mm、水平300mmの往復動作）　
＊4： 従来機にあった予備線（0.2sq 4ペア線）としてのご使用も可能です。　
＊5： コントローラは用途に合わせいずれかを選択ください。CR750-D：スタンドアローンタイプ、CR750-Q：iQ Platform対応タイプ。
     なお、オイルミスト仕様コントローラには、コントローラ保護BOX（CR750-MB）が添付され、型式に“-SM”が付加されます。
      ご要望の場合は、販売店へお問い合わせください。
＊6： お客様でご使用になる油の特性によっては、耐環境性能が確保できない場合がありますので販売店にご相談願います。またジャバラ部への直接噴流はのぞきます。　
＊7： クリーン度の保護はクリーンルームのダウンフロー0.3m/sとロボット内部吸引が条件となります。吸引用にφ8の継手をベース後部に用意しています。

ＲH ‒ 6ＦH 5 5 2 0  ‒ D

シリーズ名
ＦH ：Ｆシリーズ

コントローラ型式

上下ストローク

 Ｄ ：ＣＲ７５0-Ｄ
 Ｑ ：ＣＲ７５0-Ｑ
 1Ｄ ：ＣＲ７５1-Ｄ
 1Ｑ ：ＣＲ７５1-Ｑ

20：20０ｍｍ
34：34０ｍｍ

ロボット構造
ＲH ：水平多関節型

アーム長
35：350mm
45:450mm
55:550mm

本体環境仕様
無記：一般環境仕様

Ｍ：オイルミスト仕様
Ｃ：クリーン仕様

可搬質量
6：6ｋｇ

変化寸法
ロボットシリーズ

RH-6FH3520
RH-6FH3520M/C
RH-6FH3534
RH-6FH3534M/C
RH-6FH4520
RH-6FH4520M/C
RH-6FH4534
RH-6FH4534M/C
RH-6FH5520
RH-6FH5520C
RH-6FH5520M
RH-6FH5534
RH-6FH5534C
RH-6FH5534M

A
125
125
125
125
225
225
225
225
325
325
325
325
325
325

B
R350
R350
R350
R350
R450
R450
R450
R450
R550
R550
R550
R550
R550
R550

C
R142
R142
R142
R142
R135
R135
R135
R135
R191
R191
R191
R191
R191
R191

D
210
224
210
224
210
224
210
224
160
160
160
160
160
160

E
R253
R253
R253
R253
R253
R253
R253
R253
R244
R253
R244
R244
R253
R244

F
220
268
220
268
220
268
220
268
172
259
259
172
259
259

G
R174
R196
R174
R196
R174
R197
R174
R197
R197
R222
R222
R197
R222
R222

H
342
342
342
342
337
337
337
337
337
337
337
337
337
337

J
200
200
340
340
200
200
340
340
200
200
200
340
340
340

K
133
133
ー7
ー43
133
133
ー7
ー43
133
133
133
ー7
ー43
ー43

L
798
798
938
938
798
798
938
938
798
798
798
938
938
938

M
386
386
526
526
386
386
526
526
386
386
386
526
526
526

＊1： バッテリ交換時に必要なスペースです。
＊2： 機器間ケーブルの脱着に必要なスペースです。　
＊3： ユーザ配線配管固定用のネジ穴（M4、深さ6mm）です。（NO.2アーム両側面に各６ヶ所、前面に２ヶ所）

22
13

.2
25

M
J

13
6

L
41

2
K

1010

30

（＊3）

55
4

H

16410
65

20
82

200（＊2）160（＊1）

X X

（＊3）

11
0

A60

100

225

17
4

13
0

165

145°

D F
B

C

E

170°

G

58

Z

Z

27
.5

60.5

Z15

10
10

[ミスト仕様]
φ90

10
30

[クリーン仕様]

10

[標準仕様]

φ18貫通穴

24

24
Z

φ25h7

10
10

Z Z

Z

30

Z

φ90φ39.5

クリーン仕様のみ

Y

（据付部寸法詳細）

150

12090

92

4-φ9据付用穴

（据付基準）

18
0

15
0

92

60

17
4

2-φ6穴
（φ8位置決めピン用下穴）

（
据

付
基

準
）

R
z2

5

Rz25

断面X-X

（ハンド取付部）

断面Z-Z

Y部詳細

10
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RH-12FH55
RH-12FH70
RH-12FH85
RH-20FH85
RH-20FH100

高剛性アームと最新のサーボ制御で高速・高精度・高デューティ
動作を追求した水平多関節型ロボットです。さらに、手首軸強化
により、多機能ハンドやオフセットハンドにも余裕を持って対応で
きます。組立作業やパレタイズ作業などに最適です。

■クラス最高の高速動作
【ＸＹ合成 ： 13283mm/s（RH-20FH）】
【Ｊ４（θ軸） ：2400deg/s（RH-12FH）】

■標準サイクルタイム
【0.30ｓ（RH-12FH85）】

■旋回軸動作範囲　±17０度

■環境仕様【標準:IP20、オイルミスト：IP65、クリーン:ISOクラス3】

■各種規格への適合
欧州機械指令（CE）へ対応します。規格対応は特殊機ですので、
検討時にご相談ください。

RH-12FH55
RH-12FH70
RH-12FH85
RH-20FH85
RH-20FH100

0.30sec
２５ｍｍ

３００ｍｍ

（RH-12FH85）

外形寸法図・動作範囲図水平１２／２０ｋｇ
タイプ

型　式 単位

環境仕様
保護等級　＊1
据付姿勢
構造
動作自由度
駆動方式
位置検出式
可搬質量

アーム長

最大リーチ半径

動作範囲

最大速度

最大合成速度　＊2
サイクルタイム　＊3

位置繰り返し精度

周囲温度
本体質量

許容イナーシャ

ツール配線

ツールエア配管
機器間ケーブル
接続コントローラ　＊5

標準／オイルミスト／クリーン
IP20／IP65 ＊6／ISOクラス3 ＊7

床置き

最大12（定格3）
375
325
700

340（±170）

xx=35：350／xx=45：450
720（±360）

450
2800
2400
12535
0.30

±0.015
±0.01
±0.005

67
0.025
0.3

CR750-D／Q、CR751-D／Q

RH-12FH55XX/M/C RH-12FH85XX/M/C RH-20FH85XX/M/CRH-12FH70XX/M/C

225

550

11435
0.30

±0.012

65

290（±145）

420

水平多関節形
4

ACサーボモータ
アブソリュートエンコーダ

525

850

306（±153）

280

11350
0.30

±0.015

0～40
69

ハンド入力8点／出力8点（計20芯）
多機能ハンド専用信号線（2芯＋電源線２芯）

LAN×1〈100BASE-TX〉（8芯） ＊4
1次：φ6×2本　2次：φ6×8本

5m（両端コネクタ接続）

標準／オイルミスト／クリーン
IP20／IP65 ＊6／ISOクラス3 ＊7

床置き

最大20（定格5）

340（±170）
306（±153）

xx=35：350／xx=45：450
720（±360）

280
450
2400
1700

±0.01
±0.005

0.065
1.05

CR750-D／Q、CR751-D／Q

RH-20FH100XX/M/C

525
475
1000

13283
0.36

±0.02

77

525
325
850

11372
0.30

±0.015

75

kg

mm

mm

度

mm
度

度/s

mm/s
度/s

mm/sec
sec

mm

度
℃
kg

kgm2

NO1アーム
NO2アーム

Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３（Ｚ）
Ｊ４（θ）
Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３（Ｚ）
Ｊ４（θ）

Ｘ-Ｙ合成
Ｊ３（Ｚ）
Ｊ４（θ）

定格
最大

仕 様

＊1： 耐環境仕様（M:オイルミスト仕様、C:クリーン仕様）は、工場出荷時特殊仕様品です。
＊2： J1、J2、J4軸の合成時の値です。　
＊3： 可搬質量2kg時の値です。ワークの位置決め精度等が必要な場合や動作位置によってサイクルタイムが増加することがあります。
    （サイクルタイムは、上下25mm、水平300mmの往復動作）
＊4： 従来機にあった予備線（0.2sq 4ペア線）としてのご使用も可能です。　
＊5： コントローラは用途に合わせいずれかを選択ください。CR750-D：スタンドアローンタイプ、R750-Q：iQ Platform対応タイプ。
     なお、オイルミスト仕様コントローラには、コントローラ保護BOX（CR750-MB）が添付され、型式に“-SM”が付加されます。ご要望の場合は、販売店へお問い合わせください。　
＊6： お客様でご使用になる油の特性によっては、耐環境性能が確保できない場合がありますので販売店にご相談願います。またジャバラ部への直接噴流はのぞきます。　
＊7： クリーン度の保護はクリーンルームのダウンフロー0.3m/sとロボット内部吸引が条件となります。吸引用にφ8の継手をベース後部に用意しています。　

変化寸法
ロボットシリーズ

RH-12FH55xx
RH-12FH55xxM/C
RH-12FH70xx
RH-12FH70xxM/C
RH-12FH/20FH85xx
RH-12FH/20FH85xxM/C
RH-20FH100xx
RH-20FH100xxM/C

A1
225
225
375
375
525
525
525
525

A2
325
325
325
325
325
325
475
475

B
R550
R550
R700
R700
R850
R850
R1000
R1000

C
R191
R191
R216
R216
R278
R278
R238
R238

D
145°
145°
145°
145°
153°
153°
153°
153°

E
240
320
240
320
ー

240
240
320

F
1080/1180
1080/1180
1080/1180
1080/1180
1080/1180
1080/1180
1080/1180
1080/1180

G
350/450
350/450
350/450
350/450
350/450
350/450
350/450
350/450

H
R295
R382
R295
R382

ー
R367
R295
R382

F
34

0

40
0

80

80

200
240

75

A1A2

14
0

120

B

R80

C

170°

D

E

H

G
 s

t

120
122

24
012

2

20
0

200

4-φ16据付用穴
据付基準面

据
付

基
準

面

28

29

)( -0.030
 04N9

24

φ18貫通穴
24

φ21貫通穴

断面Z-Z

10
10

10

Z Z

ミスト、クリーン

標準

断面Z-Z

ミスト、クリーン

標準

RH-12FH

φ25h7

10

φ30h7

8
11

10

10

Z Z

RH-20FH

クリーンのみ

2-φ6位置決め用下穴

φ110 φ110

10

φ30h7

8
11

φ25h7

10 44

10

10 52 Z
Z Z

Z

ＲH ‒ 2 0ＦH 1 0 0 4 5   ‒ D

シリーズ名
ＦH：Ｆシリーズ

コントローラ型式

上下ストローク

 Ｄ ：ＣＲ７５0-Ｄ
 Ｑ ：ＣＲ７５0-Ｑ
 1Ｄ ：ＣＲ７５1-Ｄ
 1Ｑ ：ＣＲ７５1-Ｑ

35：35０ｍｍ
45：45０ｍｍ

ロボット構造
ＲＨ：水平多関節型

アーム長
５５：５５０ｍｍ
７０：７００ｍｍ
８５：８５０ｍｍ

１００ ：１０００ｍｍ

本体環境仕様
無記 ：一般環境仕様

Ｍ：オイルミスト仕様
Ｃ：クリーン仕様

可搬質量
１２：１２ｋｇ
２０：２０ｋｇ
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RH-12FH55
RH-12FH70
RH-12FH85
RH-20FH85
RH-20FH100

高剛性アームと最新のサーボ制御で高速・高精度・高デューティ
動作を追求した水平多関節型ロボットです。さらに、手首軸強化
により、多機能ハンドやオフセットハンドにも余裕を持って対応で
きます。組立作業やパレタイズ作業などに最適です。

■クラス最高の高速動作
【ＸＹ合成 ： 13283mm/s（RH-20FH）】
【Ｊ４（θ軸） ：2400deg/s（RH-12FH）】

■標準サイクルタイム
【0.30ｓ（RH-12FH85）】

■旋回軸動作範囲　±17０度

■環境仕様【標準:IP20、オイルミスト：IP65、クリーン:ISOクラス3】

■各種規格への適合
欧州機械指令（CE）へ対応します。規格対応は特殊機ですので、
検討時にご相談ください。

RH-12FH55
RH-12FH70
RH-12FH85
RH-20FH85

RH-20FH100

0.30sec
２５ｍｍ

３００ｍｍ

（RH-12FH85）

外形寸法図・動作範囲図水平１２／２０ｋｇ
タイプ

型　式 単位

環境仕様
保護等級　＊1
据付姿勢
構造
動作自由度
駆動方式
位置検出式
可搬質量

アーム長

最大リーチ半径

動作範囲

最大速度

最大合成速度　＊2
サイクルタイム　＊3

位置繰り返し精度

周囲温度
本体質量

許容イナーシャ

ツール配線

ツールエア配管
機器間ケーブル
接続コントローラ　＊5

標準／オイルミスト／クリーン
IP20／IP65 ＊6／ISOクラス3 ＊7

床置き

最大12（定格3）
375
325
700

340（±170）

xx=35：350／xx=45：450
720（±360）

450
2800
2400
12535
0.30

±0.015
±0.01
±0.005

67
0.025
0.3

CR750-D／Q、CR751-D／Q

RH-12FH55XX/M/C RH-12FH85XX/M/C RH-20FH85XX/M/CRH-12FH70XX/M/C

225

550

11435
0.30

±0.012

65

290（±145）

420

水平多関節形
4

ACサーボモータ
アブソリュートエンコーダ

525

850

306（±153）

280

11350
0.30

±0.015

0～40
69

ハンド入力8点／出力8点（計20芯）
多機能ハンド専用信号線（2芯＋電源線２芯）

LAN×1〈100BASE-TX〉（8芯） ＊4
1次：φ6×2本　2次：φ6×8本

5m（両端コネクタ接続）

標準／オイルミスト／クリーン
IP20／IP65 ＊6／ISOクラス3 ＊7

床置き

最大20（定格5）

340（±170）
306（±153）

xx=35：350／xx=45：450
720（±360）

280
450
2400
1700

±0.01
±0.005

0.065
1.05

CR750-D／Q、CR751-D／Q

RH-20FH100XX/M/C

525
475
1000

13283
0.36

±0.02

77

525
325
850

11372
0.30

±0.015

75

kg

mm

mm

度

mm
度

度/s

mm/s
度/s

mm/sec
sec

mm

度
℃
kg

kgm2

NO1アーム
NO2アーム

Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３（Ｚ）
Ｊ４（θ）
Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３（Ｚ）
Ｊ４（θ）

Ｘ-Ｙ合成
Ｊ３（Ｚ）
Ｊ４（θ）

定格
最大

仕 様

＊1： 耐環境仕様（M:オイルミスト仕様、C:クリーン仕様）は、工場出荷時特殊仕様品です。
＊2： J1、J2、J4軸の合成時の値です。　
＊3： 可搬質量2kg時の値です。ワークの位置決め精度等が必要な場合や動作位置によってサイクルタイムが増加することがあります。
    （サイクルタイムは、上下25mm、水平300mmの往復動作）
＊4： 従来機にあった予備線（0.2sq 4ペア線）としてのご使用も可能です。　
＊5： コントローラは用途に合わせいずれかを選択ください。CR750-D：スタンドアローンタイプ、R750-Q：iQ Platform対応タイプ。
     なお、オイルミスト仕様コントローラには、コントローラ保護BOX（CR750-MB）が添付され、型式に“-SM”が付加されます。ご要望の場合は、販売店へお問い合わせください。　
＊6： お客様でご使用になる油の特性によっては、耐環境性能が確保できない場合がありますので販売店にご相談願います。またジャバラ部への直接噴流はのぞきます。　
＊7： クリーン度の保護はクリーンルームのダウンフロー0.3m/sとロボット内部吸引が条件となります。吸引用にφ8の継手をベース後部に用意しています。　

変化寸法
ロボットシリーズ

RH-12FH55xx
RH-12FH55xxM/C
RH-12FH70xx
RH-12FH70xxM/C
RH-12FH/20FH85xx
RH-12FH/20FH85xxM/C
RH-20FH100xx
RH-20FH100xxM/C

A1
225
225
375
375
525
525
525
525

A2
325
325
325
325
325
325
475
475

B
R550
R550
R700
R700
R850
R850
R1000
R1000

C
R191
R191
R216
R216
R278
R278
R238
R238

D
145°
145°
145°
145°
153°
153°
153°
153°

E
240
320
240
320
ー

240
240
320

F
1080/1180
1080/1180
1080/1180
1080/1180
1080/1180
1080/1180
1080/1180
1080/1180

G
350/450
350/450
350/450
350/450
350/450
350/450
350/450
350/450

H
R295
R382
R295
R382

ー
R367
R295
R382

F
34

0

40
0

80

80

200
240

75

A1A2

14
0

120

B

R80

C

170°

D

E

H

G
 s

t

120
122

24
012

2

20
0

200

4-φ16据付用穴
据付基準面

据
付

基
準

面

28

29

)( -0.030
 04N9

24

φ18貫通穴
24

φ21貫通穴

断面Z-Z

10
10

10

Z Z

ミスト、クリーン

標準

断面Z-Z

ミスト、クリーン

標準

RH-12FH

φ25h7

10

φ30h7

8
11

10

10

Z Z

RH-20FH

クリーンのみ

2-φ6位置決め用下穴

φ110 φ110

10

φ30h7

8
11

φ25h7

10 44

10

10 52 Z
Z Z

Z

ＲH ‒ 2 0ＦH 1 0 0 4 5   ‒ D

シリーズ名
ＦH：Ｆシリーズ

コントローラ型式

上下ストローク

 Ｄ ：ＣＲ７５0-Ｄ
 Ｑ ：ＣＲ７５0-Ｑ
 1Ｄ ：ＣＲ７５1-Ｄ
 1Ｑ ：ＣＲ７５1-Ｑ

35：35０ｍｍ
45：45０ｍｍ

ロボット構造
ＲＨ：水平多関節型

アーム長
５５：５５０ｍｍ
７０：７００ｍｍ
８５：８５０ｍｍ

１００ ：１０００ｍｍ

本体環境仕様
無記 ：一般環境仕様

Ｍ：オイルミスト仕様
Ｃ：クリーン仕様

可搬質量
１２：１２ｋｇ
２０：２０ｋｇ
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型　式 単位

環境仕様
保護等級　＊1
据付姿勢
構造
動作自由度
駆動方式
位置検出式
可搬質量

アーム長

最大リーチ半径

動作範囲

最大速度

最大合成速度　＊2
サイクルタイム　＊3

位置繰り返し精度

周囲温度
本体質量

許容イナーシャ

ツール配線
ツールエア配管
機器間ケーブル
接続コントローラ　＊4

kg

mm

mm

度

mm
度

度/s

mm/s
度/s

mm/sec
sec

mm

度
℃
kg

kgm2

NO1アーム
NO2アーム

Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３（Ｚ）
Ｊ４（θ）
Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３（Ｚ）
Ｊ４（θ）

Ｘ-Ｙ合成
Ｊ３（Ｚ）
Ｊ４（θ）

定格
最大

RH-3FHR35

省スペース天吊り設置型の水平多関節形ロボットです。
電気、電子組立、小物部品精密組立から検査、高速搬送、
箱詰め等の幅広い用途へ適用できます。
動作デューティを３０％アップし動作能力を向上しました。
従来機よりタクトタイム短縮が図れます。

■クラス最高の高速動作
【ＸＹ合成： 6267mm/s】
【Ｊ４（θ軸）：3146deg/s】

■標準サイクルタイム
【０．３２ｓ（RH-3FHR35）】

■旋回軸動作範囲　±２２５度。

■環境仕様【標準：IP20、クリ－ン：ＩＳＯクラス５、防水：IP65】

■各種規格への適合
欧州機械指令（ＣＥ）へ対応します。規格対応は特殊機ですので、
検討時にご相談ください。

天吊水平3ｋｇ
タイプRH-3FHR35

0.32sec
２５ｍｍ

３００ｍｍ

（RH-3FHR35）

RH-3FHR3515 RH-3FHR3512C RH-3FHR3512W

仕 様

特 長

クリーン
ISOクラス 5　＊5

天吊
水平多関節形

４
ACサーボモータ

アブソリュートエンコーダ
最大３（定格１）

175
175
350

450（±225）
450（±225）

1440 （±720）
672
708
1500
3146
6267
0.32

±0.01
±0.01
±0.01
0～40

0.005
0.05

ハンド入力８点（シャフト内装は４点まで）／出力8点　予備配線８芯
1次：φ6×2本　　　2次：φ4×8本

5m（両端コネクタ接続）
CR751-D／Q、CR750-D／Q

120

28

標準
IP20

150

24

防水
IP65　＊6

外形寸法図・動作範囲図

＊1：RH-3FHRの耐環境仕様（C:クリーン仕様、W:防水仕様）は、工場出荷時特殊仕様品です。
＊2：J1、J2、J4軸の合成時の値です。　
＊3：可搬質量1kg時の値です。ワークの位置決め精度等が必要な場合や動作位置によってサイク

ル タ イ ム が 増 加 す る こ と が あ り ま す 。
（サイクルタイムは、上下25mm、水平300mmの往復動作）

＊ 4 ：コ ン ト ロ ー ラ は 用 途 に 合 わ せ い ず れ か を 選 択 く だ さ い 。
Dタイプ：スタンドアローン、Ｑタイプ：iQ Platform対応。

＊5：クリーン度の保護はクリーンルームのダウンフロー0.3m/sとロボット内部吸引が条件となります。
吸引用にφ8の継手をベース後部に用意しています。

＊6：ジャバラ部への直接噴流は除きます。

R H - 3 F H R 3 5 1 2   ‒ D

シリーズ名 ＦＨ:FHシリーズ

保護仕様
 無記 ：一般環境仕様
 Ｃ ：クリーン仕様
 Ｗ ：防水仕様上下ストローク １２：120mm １５：150mm

ロボット構造
ＲH ：水平多関節型

アーム長 35：350mm

設置仕様 Ｒ：天吊

可搬質量 3：3ｋｇ

コントローラ型式
 Ｄ ：ＣＲ７５０-Ｄ
 Ｑ ：ＣＲ７５０-Ｑ
 １Ｄ ：ＣＲ７５１-Ｄ
 １Ｑ ：ＣＲ７５１-Ｑ

防水仕様 クリーン仕様
・ＩＰ６５対応で水洗い洗浄が可能
・食品対応グリス（ＮＳＦ区分Ｈ１）＊１適用
・万一の場合の塗装ハガレを防止（塗装レス）
＊1：米国ＮＳＦ（National Sanitation Foundation)の衛生に関するガイドライン

・クリーン度ＩＳＯクラス５
・電気電子部品・医薬品の搬送等クリーンな環境に適用
・先端軸内部に配管・配線内装可能

ケーブルの巻きつき、こすれなどによる発塵防止

（1）天井梁上面への搭載
据付上から据付可能な
構造としており、設置が
簡単にできます。

（2）先端軸にハンド配管内
装経路が準備されてい
ますので、配管が容易
になり、配管の絡みの
問題が解消できます。

（シャフト内装は４点まで可）

（3）ロボットの最大動作範囲内に収まるコンパクトなシ
ステムを立上げる際、円筒動作範囲制限機能を使
うことで、設定した円筒範囲外にロボットが飛び出す
ことなく動作するため、干渉を気にすることなく立上
げ調整を行うことができます｡ 

天井設置とすることで、無駄なスペースが無くなり、
設備全体として省スペース化が図れます。

No.1アーム

No.2アーム

J3

J4

J2

J1

全面に
アクセス可能

RH-3FHRの動作域
（平面図：円柱形状）

水平多関節型ロボの動作域
（平面図）

アクセス
できない領域

設備の省スペース化を実現 据付、立上げが容易

シャフト中空部に
配管経路を確保

J3

J4

J2

J1

ベース部 梁上面に搭載

天井梁

干渉なし
通常動作範囲で
アームと支柱が干渉

円筒リミットで
制限した動作範囲

No.2アーム

No.1アーム
ベース面

支柱 支柱

支柱 支柱

A

B

A

B
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型　式 単位

環境仕様
保護等級　＊1
据付姿勢
構造
動作自由度
駆動方式
位置検出式
可搬質量

アーム長

最大リーチ半径

動作範囲

最大速度

最大合成速度　＊2
サイクルタイム　＊3

位置繰り返し精度

周囲温度
本体質量

許容イナーシャ

ツール配線
ツールエア配管
機器間ケーブル
接続コントローラ　＊4

kg

mm

mm

度

mm
度

度/s

mm/s
度/s

mm/sec
sec

mm

度
℃
kg

kgm2

NO1アーム
NO2アーム

Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３（Ｚ）
Ｊ４（θ）
Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３（Ｚ）
Ｊ４（θ）

Ｘ-Ｙ合成
Ｊ３（Ｚ）
Ｊ４（θ）

定格
最大

RH-3FHR35

省スペース天吊り設置型の水平多関節形ロボットです。
電気、電子組立、小物部品精密組立から検査、高速搬送、
箱詰め等の幅広い用途へ適用できます。
動作デューティを３０％アップし動作能力を向上しました。
従来機よりタクトタイム短縮が図れます。

■クラス最高の高速動作
【ＸＹ合成： 6267mm/s】
【Ｊ４（θ軸）：3146deg/s】

■標準サイクルタイム
【０．３２ｓ（RH-3FHR35）】

■旋回軸動作範囲　±２２５度。

■環境仕様【標準：IP20、クリ－ン：ＩＳＯクラス５、防水：IP65】

■各種規格への適合
欧州機械指令（ＣＥ）へ対応します。規格対応は特殊機ですので、
検討時にご相談ください。

天吊水平3ｋｇ
タイプRH-3FHR35

0.32sec
２５ｍｍ

３００ｍｍ

（RH-3FHR35）

RH-3FHR3515 RH-3FHR3512C RH-3FHR3512W

仕 様

特 長

クリーン
ISOクラス 5　＊5

天吊
水平多関節形

４
ACサーボモータ

アブソリュートエンコーダ
最大３（定格１）

175
175
350

450（±225）
450（±225）

1440 （±720）
672
708
1500
3146
6267
0.32

±0.01
±0.01
±0.01
0～40

0.005
0.05

ハンド入力８点（シャフト内装は４点まで）／出力8点　予備配線８芯
1次：φ6×2本　　　2次：φ4×8本

5m（両端コネクタ接続）
CR751-D／Q、CR750-D／Q

120

28

標準
IP20

150

24

防水
IP65　＊6

外形寸法図・動作範囲図

＊1：RH-3FHRの耐環境仕様（C:クリーン仕様、W:防水仕様）は、工場出荷時特殊仕様品です。
＊2：J1、J2、J4軸の合成時の値です。　
＊3：可搬質量1kg時の値です。ワークの位置決め精度等が必要な場合や動作位置によってサイク

ル タ イ ム が 増 加 す る こ と が あ り ま す 。
（サイクルタイムは、上下25mm、水平300mmの往復動作）

＊ 4 ：コ ン ト ロ ー ラ は 用 途 に 合 わ せ い ず れ か を 選 択 く だ さ い 。
Dタイプ：スタンドアローン、Ｑタイプ：iQ Platform対応。

＊5：クリーン度の保護はクリーンルームのダウンフロー0.3m/sとロボット内部吸引が条件となります。
吸引用にφ8の継手をベース後部に用意しています。

＊6：ジャバラ部への直接噴流は除きます。

R H - 3 F H R 3 5 1 2   ‒ D

シリーズ名 ＦＨ:FHシリーズ

保護仕様
 無記 ：一般環境仕様
 Ｃ ：クリーン仕様
 Ｗ ：防水仕様上下ストローク １２：120mm １５：150mm

ロボット構造
ＲH ：水平多関節型

アーム長 35：350mm

設置仕様 Ｒ：天吊

可搬質量 3：3ｋｇ

コントローラ型式
 Ｄ ：ＣＲ７５０-Ｄ
 Ｑ ：ＣＲ７５０-Ｑ
 １Ｄ ：ＣＲ７５１-Ｄ
 １Ｑ ：ＣＲ７５１-Ｑ

防水仕様 クリーン仕様
・ＩＰ６５対応で水洗い洗浄が可能
・食品対応グリス（ＮＳＦ区分Ｈ１）＊１適用
・万一の場合の塗装ハガレを防止（塗装レス）
＊1：米国ＮＳＦ（National Sanitation Foundation)の衛生に関するガイドライン

・クリーン度ＩＳＯクラス５
・電気電子部品・医薬品の搬送等クリーンな環境に適用
・先端軸内部に配管・配線内装可能

ケーブルの巻きつき、こすれなどによる発塵防止

（1）天井梁上面への搭載
据付上から据付可能な
構造としており、設置が
簡単にできます。

（2）先端軸にハンド配管内
装経路が準備されてい
ますので、配管が容易
になり、配管の絡みの
問題が解消できます。

（シャフト内装は４点まで可）

（3）ロボットの最大動作範囲内に収まるコンパクトなシ
ステムを立上げる際、円筒動作範囲制限機能を使
うことで、設定した円筒範囲外にロボットが飛び出す
ことなく動作するため、干渉を気にすることなく立上
げ調整を行うことができます｡ 

天井設置とすることで、無駄なスペースが無くなり、
設備全体として省スペース化が図れます。

No.1アーム

No.2アーム

J3

J4

J2

J1

全面に
アクセス可能

RH-3FHRの動作域
（平面図：円柱形状）

水平多関節型ロボの動作域
（平面図）

アクセス
できない領域

設備の省スペース化を実現 据付、立上げが容易

シャフト中空部に
配管経路を確保

J3

J4

J2

J1

ベース部 梁上面に搭載

天井梁

干渉なし
通常動作範囲で
アームと支柱が干渉

円筒リミットで
制限した動作範囲

No.2アーム

No.1アーム
ベース面

支柱 支柱

支柱 支柱

A

B

A

B
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RV-4FM-SE01　 

RH-6FH5520M-SE01 

薬品洗浄による腐食への耐性を強化し、洗浄性、清潔性を向上。
医薬品や食品の搬送、加工などの製造環境に対応。

■酸・アルカリ洗浄液への耐性強化
◆特殊コーティング（ＦＤＡ＊１適合）と特殊シールにより過酸化水素ガスによる
　滅菌環境および、過酸化水素水による拭き取り洗浄にも対応

　◆ステンレス材採用により耐腐食性を強化

■ＮＳＦ Ｈ1＊２認証の食品機械用グリス採用
食品機械用グリスの採用により、清潔性を向上

■異物混入・残留を防ぐ表面形状 

　特殊形状ボルトと滑らかな表面形状により日々の洗浄が容易

垂直4/7/13/20kg
タイプ

水平6/12/20kg
タイプ

耐環境仕様
（医薬品・食品対応）

対 応 機 種

仕様

耐環境仕様（医薬品・食品対応）対応表

＊１：米国食品医薬品局（Food and Drug Administration）
＊２：米国ＮＳＦ（National Sanitation Foundation）の衛生に関するガイドライン

各機種仕様は、それぞれ標準機の仕様を参照ください。なお、標準機と下記相違がありますのでご注意ください。
保護等級は全機種ＩＰ６５です。

垂直多関節型 型　式 食品機械用Ｈ１グリス仕様耐薬品仕様

RV-4Fシリーズ

RV-7Fシリーズ

RV-13Fシリーズ

RV-20Fシリーズ

-SE01 -SE02

項　目仕様
耐薬品仕様
-SE01 ＊3

食品機械用H1グリス仕様
-SE02

A
B
C
D
E
F

○
○
－
－
－
－

○
○
○
○
○
○

外気露出シール部にＨ１グリス適用
ロボット先端部ステンレス材適用
特殊六角フランジボルトの採用
筐体の耐薬品コーティング
シール部の耐薬品化
ジャバラ材質の耐薬品性向上

＊3：過酸化水素ガス（濃度120ppm）の滅菌環境及び、過酸化水素水による拭き取り洗浄（濃度6%）に対応

＊4：表記は、標準機を参照してください。

ＲＶ－１３ＦＬＭ－１Ｄ－ＳＥ０１
ロボット構造（垂直多関節型）

最大可搬質量＊4

シリーズ名＊4

アーム長＊4 本体環境仕様
Ｍ：オイルミスト仕様

コントローラ型式＊4

特殊機番号
ＳＥ０１：耐薬品仕様
ＳＥ０２：食品機械用Ｈ１グリス仕様

ＲＨ－２０ＦＨ１００４５Ｍ－１Ｄ－ＳＥ０１

本体環境仕様
Ｍ：オイルミスト仕様

コントローラ型式＊4

特殊機番号
ＳＥ０１：耐薬品仕様
ＳＥ０２：食品機械用Ｈ１グリス仕様

ロボット構造（水平多関節型）
最大可搬質量＊4

シリーズ名＊4

アーム長＊4

上下ストローク＊4

RV-4FM
RV-4FLM
RV-7FM
RV-7FLM
RV-7FLLM
RV-13FM
RV-13FLM
RV-20FM

水平多関節型 型　式 食品機械用Ｈ１グリス仕様耐薬品仕様

RH-6FHシリーズ

RH-12FHシリーズ

RH-20FHシリーズ

-SE01 -SE02

RH-6FH35＊＊M
RH-6FH45＊＊M
RH-6FH55＊＊M
RH-12FH55＊＊M
RH-12FH70＊＊M
RH-12FH85＊＊M
RH-20FH85＊＊M
RH-20FH100＊＊M

NSF H1認証グリス適用
（FDA適合）

A

関節オイルシール部に食品機械用H1グリスを適用。
（外気に露出するオイルシール部）

特殊六角フランジボルトの採用
（カバー固定用ボルト）

C

液体が溜まらない形状の特殊
ボルトを採用することで、洗浄
性を向上（ステンレス製）。
カバー固定用ボルトの周辺形
状も清掃しやすいよう、溝加
工を採用。

外気に露出するシール部の耐薬品化E

外気に露出するシール部（オイルシール、パッキン）に耐薬品
性の高いゴムを採用することにより、食品・医薬品工場での
洗浄性が向上。

ロボット先端部にステンレス材を使用B

ロボット先端部のツールフランジを
めっき品からステンレス材に変更する
ことで耐腐食性を向上。

筐体の耐薬品コーティング　
（FDA、食品衛生法適合）

D

筐体に耐薬品性を有する特殊コーティング
を採用。

ジャバラ材質の耐薬品性向上
（RH-Fシリーズのみ）

F

ジャバラ部にフッ素樹脂を採用することで、
耐薬品性を強化し、食品・医薬品工場での
洗浄性を向上。

ステンレス材適用

特殊六角フランジ
ボルト採用

特殊コーティング
（FDA適合）

フッ素樹脂ジャバラ
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RV-4FM-SE01　 

RH-6FH5520M-SE01 

薬品洗浄による腐食への耐性を強化し、洗浄性、清潔性を向上。
医薬品や食品の搬送、加工などの製造環境に対応。

■酸・アルカリ洗浄液への耐性強化
◆特殊コーティング（ＦＤＡ＊１適合）と特殊シールにより過酸化水素ガスによる
　滅菌環境および、過酸化水素水による拭き取り洗浄にも対応

　◆ステンレス材採用により耐腐食性を強化

■ＮＳＦ Ｈ1＊２認証の食品機械用グリス採用
食品機械用グリスの採用により、清潔性を向上

■異物混入・残留を防ぐ表面形状 

　特殊形状ボルトと滑らかな表面形状により日々の洗浄が容易

垂直4/7/13/20kg
タイプ

水平6/12/20kg
タイプ

耐環境仕様
（医薬品・食品対応）

対 応 機 種

仕様

耐環境仕様（医薬品・食品対応）対応表

＊１：米国食品医薬品局（Food and Drug Administration）
＊２：米国ＮＳＦ（National Sanitation Foundation）の衛生に関するガイドライン

各機種仕様は、それぞれ標準機の仕様を参照ください。なお、標準機と下記相違がありますのでご注意ください。
保護等級は全機種ＩＰ６５です。

垂直多関節型 型　式 食品機械用Ｈ１グリス仕様耐薬品仕様

RV-4Fシリーズ

RV-7Fシリーズ

RV-13Fシリーズ

RV-20Fシリーズ

-SE01 -SE02

項　目仕様
耐薬品仕様
-SE01 ＊3

食品機械用H1グリス仕様
-SE02

A
B
C
D
E
F

○
○
－
－
－
－

○
○
○
○
○
○

外気露出シール部にＨ１グリス適用
ロボット先端部ステンレス材適用
特殊六角フランジボルトの採用
筐体の耐薬品コーティング
シール部の耐薬品化
ジャバラ材質の耐薬品性向上

＊3：過酸化水素ガス（濃度120ppm）の滅菌環境及び、過酸化水素水による拭き取り洗浄（濃度6%）に対応

＊4：表記は、標準機を参照してください。

ＲＶ－１３ＦＬＭ－１Ｄ－ＳＥ０１
ロボット構造（垂直多関節型）

最大可搬質量＊4

シリーズ名＊4

アーム長＊4 本体環境仕様
Ｍ：オイルミスト仕様

コントローラ型式＊4

特殊機番号
ＳＥ０１：耐薬品仕様
ＳＥ０２：食品機械用Ｈ１グリス仕様

ＲＨ－２０ＦＨ１００４５Ｍ－１Ｄ－ＳＥ０１

本体環境仕様
Ｍ：オイルミスト仕様

コントローラ型式＊4

特殊機番号
ＳＥ０１：耐薬品仕様
ＳＥ０２：食品機械用Ｈ１グリス仕様

ロボット構造（水平多関節型）
最大可搬質量＊4

シリーズ名＊4

アーム長＊4

上下ストローク＊4

RV-4FM
RV-4FLM
RV-7FM
RV-7FLM
RV-7FLLM
RV-13FM
RV-13FLM
RV-20FM

水平多関節型 型　式 食品機械用Ｈ１グリス仕様耐薬品仕様

RH-6FHシリーズ

RH-12FHシリーズ

RH-20FHシリーズ

-SE01 -SE02

RH-6FH35＊＊M
RH-6FH45＊＊M
RH-6FH55＊＊M
RH-12FH55＊＊M
RH-12FH70＊＊M
RH-12FH85＊＊M
RH-20FH85＊＊M
RH-20FH100＊＊M

NSF H1認証グリス適用
（FDA適合）

A

関節オイルシール部に食品機械用H1グリスを適用。
（外気に露出するオイルシール部）

特殊六角フランジボルトの採用
（カバー固定用ボルト）

C

液体が溜まらない形状の特殊
ボルトを採用することで、洗浄
性を向上（ステンレス製）。
カバー固定用ボルトの周辺形
状も清掃しやすいよう、溝加
工を採用。

外気に露出するシール部の耐薬品化E

外気に露出するシール部（オイルシール、パッキン）に耐薬品
性の高いゴムを採用することにより、食品・医薬品工場での
洗浄性が向上。

ロボット先端部にステンレス材を使用B

ロボット先端部のツールフランジを
めっき品からステンレス材に変更する
ことで耐腐食性を向上。

筐体の耐薬品コーティング　
（FDA、食品衛生法適合）

D

筐体に耐薬品性を有する特殊コーティング
を採用。

ジャバラ材質の耐薬品性向上
（RH-Fシリーズのみ）

F

ジャバラ部にフッ素樹脂を採用することで、
耐薬品性を強化し、食品・医薬品工場での
洗浄性を向上。

ステンレス材適用

特殊六角フランジ
ボルト採用

特殊コーティング
（FDA適合）

フッ素樹脂ジャバラ
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ロボットCPU
Q172DRCPU

「iQ Ｐｌａｔｆｏｒｍ」対応ロボットコントローラ。

Controller
Qタイプ

（iQ Platform対応）
CR750-Q
CR751-Q

外形寸法図 外形寸法図

コントローラ構成

型　式 単位

経路制御方式
制御軸数
プログラム言語
位置教示方式

ユニット 型　名

ベース

電源

シーケンサ
ＣＰＵ

マルチＣＰＵ間高速基本ベース
・Ｑ３５ＤＢ ：５スロット
・Ｑ３８ＤＢ ：８スロット
・Ｑ３１２ＤＢ ：１２スロット
・Ｑ６１Ｐ　・Ｑ６２Ｐ　・Ｑ６３Ｐ
・Ｑ６４ＰＮ
ユニバーサルモデル
・Ｑ０３ＵＤ（Ｅ/Ｖ）ＣＰＵ
・Ｑ０４ＵＤ（Ｅ/Ｖ）ＨＣＰＵ
・Ｑ０６ＵＤ（Ｅ/Ｖ）ＨＣＰＵ
・Ｑ１０ＵＤ（Ｅ）ＨＣＰＵ
・Ｑ１３ＵＤ（Ｅ/Ｖ）ＨＣＰＵ
・Ｑ２０ＵＤ（Ｅ）ＨＣＰＵ
・Ｑ２６ＵＤ（Ｅ/Ｖ）ＨＣＰＵ
・Ｑ１００ＵＤ（Ｅ）ＨＣＰＵ
・Ｑ50ＵＤＥＨＣＰＵ
・Ｑ100ＵＤＥＨＣＰＵ
・Ｑ04ＵＤVＣＰＵ
・Ｑ06ＵＤVＣＰＵ
・Ｑ13ＵＤVＣＰＵ
・Ｑ26ＵＤVＣＰＵ

教示位置数
ステップ数
プログラム本数

汎用入出力

専用入出力
ハンド開閉
非常停止入力
ドアスイッチ入力
イネーブリングデバイス入力
非常停止出力
モード出力
ロボットエラー出力
付加軸同期
ＲＳ－４２２
イーサネット
ＵＳＢ ＊5
付加軸インターフェース
エンコーダ入力

入力電圧範囲　＊1

電源容量 ＊2

記憶
容量

外部
入出力

＊4

インター
フェース

電源
＊4

ロボットＣＰＵ

周囲温度
周囲湿度

外形寸法（足を含む）

質量
構造［保護仕様］
接地 ＊3

Q172DRCPU
PTP制御、CP制御

最大6軸 ＋ 付加軸8軸追加可能
MELFA-BASIC Ⅳ、V

ティーチング方式、ＭＤＩ方式
13,000
26,000

256
入力０／出力０（マルチＣＰＵ間共有デバイスで

入力８１９２／出力８１９２（最大））
マルチＣＰＵ間共有デバイスに割付

入力８／出力８
1（2重化）
1（2重化）
1（2重化）
1（2重化）
1（2重化）
1（2重化）
1（2重化）

1（T/B 専用）
1（T/B 専用）　10BASE-T

１（シーケンサＣＰＵユニットのUSBポート）
1（SSCNET Ⅲ）

Q173DPX（別売）
0～40（ドライブユニット）/０～55（ロボットＣＰＵ）

45～85
RV-2F/4Fシリーズ、RH-3FH/6FHシリーズ：単相AC180～253

RV-7F/13F/20Fシリーズ、RH-12FH/20FHシリーズ：三相AC180～253または単相AC207～253 
RV-2Fシリーズ、RH-3FHシリ－ズ：0.5
RV-4Fシリーズ、RH-6FHシリーズ：1.0

RH-12FH/20FHシリーズ：1.5
RV-7Fシリーズ(RV-7FLLを除く)：2.0

RV-7FLL、RV-13Fシリーズ、RV-20Fシリーズ：3.0

自立据置・開放構造・縦置／平置可［IP20］
100以下（D種接地）

CR750-Q CR751-Q

430（W）×425（D）×174（H）

約16

430（W）×425（D）×98（H）
430（W）×425（D）×174（H）

約12/約18

点
step
本

点

点
点
点
点
点
点
点
点
点

ポート
ポート
ポート

チャンネル

℃
%RH

V

KVA

mm

kg

Ω

コントローラ仕 様

PULL

MITSUBISHI

MELSEC
Q6xP POWER Q01CPU

RUN
ERR

PULL
▼

▼
RS-232

Q41X

RUNSTOP

Q172DRCPU

SW

EMI

D
IS

P
LA

Y
  I

/F
T

U
  I

/FC
N

1
C

N
2

マルチＣＰＵ構成により、ＦＡ機器との親和性
が飛躍的に向上し、巧緻な制御、情報管理も
高速にかつ簡単に行うことができます。

シ－ケンサＣＰＵやロボットＣＰＵ間で共有メモ
リを介して大量の情報を高速通信できるため、
応答性の向上や協調制御などを実現します。

コントローラ

SSCNETⅢ
（光通信）

注）CR751には操作パネルが装着されていません。お客さまにてＧＯＴ（表示器）や操作盤
にて、ロボット操作環境を構築ください。なお、ティーチングボックスから自動運転等が可
能です。

注）シーケンサの各ユニットの詳細についてはシーケンサマニュアル、三菱電機FAサイト等
を参照ください。

ドライブユニット
CR750-Q

マルチＣＰＵ環境

CR751-Q

（RH、RV-2F/4F/7F用）

（RV-7FLL/13F/20F用）

イーサネット

付加軸機能

USB通信

42
5

26
0

85
（

80
）

（
70

.3
）

（
40

）
（

21
.7

）

15
8

17
4

370
430

（30） （30）

MR-J4-B
MR-J3-B（S）

＊1：電源電圧変動率は10%以内となります。
＊2：電源容量は通常運転をした場合の定格値です。

なお、電源容量には、電源投入時の投入電流は含
んでいませんのでご注意ください。
電源容量は目安であり、動作の保証は入力電源電
圧に影響されます。

＊3：接地工事は、お客様にて実施ください。
＊4：CR751の場合、非常停止入出力、ドアスイッチ入力

などのユーザ配線コネクタは、カシメまたはハンダ付
けにて配線ください。
あるいは端子台変換ツールをオプションにて用意し
ていますのでご利用ください。

＊5：USBケーブル推奨品（USB Aタイプ-USB miniＢタ
イプ）：MR-J3USBCBL3M（三菱電機株式会社）、
GT09-C30USB-5P（三菱電機システムサービス
株式会社）

PULL

MITSUBISHI

MELSEC
Q6xP POWER Q01CPU

RUN
ERR

PULL
▼

▼
RS-232

Q41X

RUNSTOP

Q172DRCPU

SW

EMI

D
IS

P
LA

Y
  I

/F
T

U
  I

/FC
N

1
C

N
2

ロボットCPU

ドライブユニット
＋

42
5

180

370
4-φ18

30（30）
430

195

37
0

25
11

9

97
.4

（
0.

6）
98

（
30

）（
5.

2）

ケーブル固定プレート
（お客様取付け付属部品）

42
5

180

370 （30）
430

195

26
0

80
11

9

15
8

17
4

（
85

）

ケーブル固定プレート
（お客様取付け付属部品）

4-M5
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ロボットCPU
Q172DRCPU

「iQ Ｐｌａｔｆｏｒｍ」対応ロボットコントローラ。

Controller
Qタイプ

（iQ Platform対応）
CR750-Q
CR751-Q

外形寸法図 外形寸法図

コントローラ構成

型　式 単位

経路制御方式
制御軸数
プログラム言語
位置教示方式

ユニット 型　名

ベース

電源

シーケンサ
ＣＰＵ

マルチＣＰＵ間高速基本ベース
・Ｑ３５ＤＢ ：５スロット
・Ｑ３８ＤＢ ：８スロット
・Ｑ３１２ＤＢ ：１２スロット
・Ｑ６１Ｐ　・Ｑ６２Ｐ　・Ｑ６３Ｐ
・Ｑ６４ＰＮ
ユニバーサルモデル
・Ｑ０３ＵＤ（Ｅ/Ｖ）ＣＰＵ
・Ｑ０４ＵＤ（Ｅ/Ｖ）ＨＣＰＵ
・Ｑ０６ＵＤ（Ｅ/Ｖ）ＨＣＰＵ
・Ｑ１０ＵＤ（Ｅ）ＨＣＰＵ
・Ｑ１３ＵＤ（Ｅ/Ｖ）ＨＣＰＵ
・Ｑ２０ＵＤ（Ｅ）ＨＣＰＵ
・Ｑ２６ＵＤ（Ｅ/Ｖ）ＨＣＰＵ
・Ｑ１００ＵＤ（Ｅ）ＨＣＰＵ
・Ｑ50ＵＤＥＨＣＰＵ
・Ｑ100ＵＤＥＨＣＰＵ
・Ｑ04ＵＤVＣＰＵ
・Ｑ06ＵＤVＣＰＵ
・Ｑ13ＵＤVＣＰＵ
・Ｑ26ＵＤVＣＰＵ

教示位置数
ステップ数
プログラム本数

汎用入出力

専用入出力
ハンド開閉
非常停止入力
ドアスイッチ入力
イネーブリングデバイス入力
非常停止出力
モード出力
ロボットエラー出力
付加軸同期
ＲＳ－４２２
イーサネット
ＵＳＢ ＊5
付加軸インターフェース
エンコーダ入力

入力電圧範囲　＊1

電源容量 ＊2

記憶
容量

外部
入出力

＊4

インター
フェース

電源
＊4

ロボットＣＰＵ

周囲温度
周囲湿度

外形寸法（足を含む）

質量
構造［保護仕様］
接地 ＊3

Q172DRCPU
PTP制御、CP制御

最大6軸 ＋ 付加軸8軸追加可能
MELFA-BASIC Ⅳ、V

ティーチング方式、ＭＤＩ方式
13,000
26,000

256
入力０／出力０（マルチＣＰＵ間共有デバイスで

入力８１９２／出力８１９２（最大））
マルチＣＰＵ間共有デバイスに割付

入力８／出力８
1（2重化）
1（2重化）
1（2重化）
1（2重化）
1（2重化）
1（2重化）
1（2重化）

1（T/B 専用）
1（T/B 専用）　10BASE-T

１（シーケンサＣＰＵユニットのUSBポート）
1（SSCNET Ⅲ）

Q173DPX（別売）
0～40（ドライブユニット）/０～55（ロボットＣＰＵ）

45～85
RV-2F/4Fシリーズ、RH-3FH/6FHシリーズ：単相AC180～253

RV-7F/13F/20Fシリーズ、RH-12FH/20FHシリーズ：三相AC180～253または単相AC207～253 
RV-2Fシリーズ、RH-3FHシリ－ズ：0.5
RV-4Fシリーズ、RH-6FHシリーズ：1.0

RH-12FH/20FHシリーズ：1.5
RV-7Fシリーズ(RV-7FLLを除く)：2.0

RV-7FLL、RV-13Fシリーズ、RV-20Fシリーズ：3.0

自立据置・開放構造・縦置／平置可［IP20］
100以下（D種接地）

CR750-Q CR751-Q

430（W）×425（D）×174（H）

約16

430（W）×425（D）×98（H）
430（W）×425（D）×174（H）

約12/約18

点
step
本

点

点
点
点
点
点
点
点
点
点

ポート
ポート
ポート

チャンネル

℃
%RH

V

KVA

mm

kg

Ω

コントローラ仕 様

PULL

MITSUBISHI

MELSEC
Q6xP POWER Q01CPU

RUN
ERR

PULL
▼

▼
RS-232

Q41X

RUNSTOP

Q172DRCPU

SW

EMI

D
IS

P
LA

Y
  I

/F
T

U
  I

/FC
N

1
C

N
2

マルチＣＰＵ構成により、ＦＡ機器との親和性
が飛躍的に向上し、巧緻な制御、情報管理も
高速にかつ簡単に行うことができます。

シ－ケンサＣＰＵやロボットＣＰＵ間で共有メモ
リを介して大量の情報を高速通信できるため、
応答性の向上や協調制御などを実現します。

コントローラ

SSCNETⅢ
（光通信）

注）CR751には操作パネルが装着されていません。お客さまにてＧＯＴ（表示器）や操作盤
にて、ロボット操作環境を構築ください。なお、ティーチングボックスから自動運転等が可
能です。

注）シーケンサの各ユニットの詳細についてはシーケンサマニュアル、三菱電機FAサイト等
を参照ください。

ドライブユニット
CR750-Q

マルチＣＰＵ環境

CR751-Q

（RH、RV-2F/4F/7F用）

（RV-7FLL/13F/20F用）

イーサネット

付加軸機能

USB通信

42
5

26
0

85
（

80
）

（
70

.3
）

（
40

）
（

21
.7

）

15
8

17
4

370
430

（30） （30）

MR-J4-B
MR-J3-B（S）

＊1：電源電圧変動率は10%以内となります。
＊2：電源容量は通常運転をした場合の定格値です。

なお、電源容量には、電源投入時の投入電流は含
んでいませんのでご注意ください。
電源容量は目安であり、動作の保証は入力電源電
圧に影響されます。

＊3：接地工事は、お客様にて実施ください。
＊4：CR751の場合、非常停止入出力、ドアスイッチ入力

などのユーザ配線コネクタは、カシメまたはハンダ付
けにて配線ください。
あるいは端子台変換ツールをオプションにて用意し
ていますのでご利用ください。

＊5：USBケーブル推奨品（USB Aタイプ-USB miniＢタ
イプ）：MR-J3USBCBL3M（三菱電機株式会社）、
GT09-C30USB-5P（三菱電機システムサービス
株式会社）
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▼

▼
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ロボットCPU

ドライブユニット
＋

42
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ケーブル固定プレート
（お客様取付け付属部品）
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ケーブル固定プレート
（お客様取付け付属部品）
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MR-J4-B
MR-J3-B（S）

スタンドアローンタイプのロボットコントローラ。

Controller
Dタイプ

（スタンドアローン）
CR750-D
CR751-D

外形寸法図 外形寸法図

各種インターフェースを標準搭載

型　式 単位

経路制御方式
制御軸数
プログラム言語
位置教示方式

教示位置数
ステップ数
プログラム本数

汎用入出力

専用入出力
ハンド開閉
非常停止入力
ドアスイッチ入力
イネーブリングデバイス入力
非常停止出力
モード出力
ロボットエラー出力
付加軸同期
ＲＳ－４２２

イーサネット

ＵＳＢ ＊6
付加軸インターフェース
拡張スロット ＊1
エンコーダ入力

入力電圧範囲 ＊2

電源容量 ＊3

記憶
容量

外部
入出力
     ＊5

インター
フェース

電源
  ＊5

PTP制御、CP制御
最大6軸 ＋ 付加軸8軸追加可能

MELFA-BASIC Ⅳ、V
ティーチング方式、ＭＤＩ方式

39,000
78,000

512
入力０／出力０

（オプションで最大256／256）
汎用入出力に割付

入力８／出力８
1（2重化）
1（2重化）
1（2重化）
1（2重化）
1（2重化）
1（2重化）
1（2重化）

1（T/B 専用）
1（T/B 専用）、1（お客様用）
10BASE-T／100BASE-TX

１（Ver.2.0デバイス機能のみ、miniB端子）
1（SSCNET Ⅲ）

2
2

0～40
45～85

RV-2F/4Fシリーズ、RH-3FH/6FHシリーズ：単相AC180～253
RV-7F/13F/20Fシリーズ、RH-12FH/20FHシリーズ：三相AC180～253または単相AC207～253

RV-2Fシリーズ、RH-3FHシリ－ズ：0.5
RV-4Fシリーズ、RH-6FHシリーズ：1.0

RH-12FH/20FHシリーズ：1.5
RV-7Fシリーズ(RV-7FLLを除く)：2.0

RV-7FLL、RV-13Fシリーズ、RV-20Fシリーズ：3.0

自立据置・開放構造・縦置／平置可［IP20］
100以下（D種接地）

CR750-D CR751-D

430（W）×425（D）×174（H）

約16

430（W）×425（D）×98（H）
430(W)×425(D)×174(H)

約12/約18

点
step
本

点

点
点
点
点
点
点
点
点
点

ポート

ポート

ポート
チャンネル
スロット

チャンネル
℃

%RH

V

KVA

mm

kg

Ω

コントローラ仕様

ロボットコントローラを制御の核としてセルの
構築が可能です。

各種インターフェースを標準搭載し、お客様の
アプリケーションに合わせて最適なシステムを
構築できます。

CR750-D
コントローラ

SSCNETⅢ
（光通信）

コントローラ
CR750-D CR751-D

パルスエンコーダ

イーサネット

付加軸機能

エンコーダ入力機能 USB通信

周囲温度
周囲湿度

外形寸法（足を含む）

質量
構造［保護仕様］
接地 ＊4

42
5

26
0

85
（

80
）

（
70

.3
）

（
40

）
（

21
.7

）

15
8

17
4

370
430

（30） （30）

＊1：オプションインターフェース取付け用。
＊2：電源電圧変動率は10%以内となります。
＊3：電源容量は通常運転をした場合の定格値です。

なお、電源容量には、電源投入時の投入電流は含
んでいませんのでご注意ください。
電源容量は目安であり、動作の保証は入力電源電
圧に影響されます。

＊4：接地工事は、お客様にて実施ください。
＊5：ＣＲ７５１の場合、非常停止入出力、ドアスイッチ入力

などのユーザ配線コネクタは、カシメまたはハンダ付
けにて配線ください。
あるいは端子台変換ツールをオプションにて用意し
ていますのでご利用ください。

＊6：USBケーブル推奨品（USB Aタイプ-USB miniＢタ
イプ）：MR-J3USBCBL3M（三菱電機株式会社）、
GT09-C30USB-5P（三菱電機システムサービス
株式会社）

（RV-7FLL/13F/20F用）

注）CR751には操作パネルが装着されていません。お客さまにてＧＯＴ（表示器）や操作盤
にて、ロボット操作環境を構築ください。なお、ティーチングボックスから自動運転等が可
能です。

（RH、RV-2F/4F/7F用）
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ケーブル固定プレート
（お客様取付け付属部品）
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MR-J4-B
MR-J3-B（S）

スタンドアローンタイプのロボットコントローラ。

Controller
Dタイプ

（スタンドアローン）
CR750-D
CR751-D

外形寸法図 外形寸法図

各種インターフェースを標準搭載

型　式 単位

経路制御方式
制御軸数
プログラム言語
位置教示方式

教示位置数
ステップ数
プログラム本数

汎用入出力

専用入出力
ハンド開閉
非常停止入力
ドアスイッチ入力
イネーブリングデバイス入力
非常停止出力
モード出力
ロボットエラー出力
付加軸同期
ＲＳ－４２２

イーサネット

ＵＳＢ ＊6
付加軸インターフェース
拡張スロット ＊1
エンコーダ入力

入力電圧範囲 ＊2

電源容量 ＊3

記憶
容量

外部
入出力
     ＊5

インター
フェース

電源
  ＊5

PTP制御、CP制御
最大6軸 ＋ 付加軸8軸追加可能

MELFA-BASIC Ⅳ、V
ティーチング方式、ＭＤＩ方式

39,000
78,000

512
入力０／出力０

（オプションで最大256／256）
汎用入出力に割付

入力８／出力８
1（2重化）
1（2重化）
1（2重化）
1（2重化）
1（2重化）
1（2重化）
1（2重化）

1（T/B 専用）
1（T/B 専用）、1（お客様用）
10BASE-T／100BASE-TX

１（Ver.2.0デバイス機能のみ、miniB端子）
1（SSCNET Ⅲ）

2
2

0～40
45～85

RV-2F/4Fシリーズ、RH-3FH/6FHシリーズ：単相AC180～253
RV-7F/13F/20Fシリーズ、RH-12FH/20FHシリーズ：三相AC180～253または単相AC207～253

RV-2Fシリーズ、RH-3FHシリ－ズ：0.5
RV-4Fシリーズ、RH-6FHシリーズ：1.0

RH-12FH/20FHシリーズ：1.5
RV-7Fシリーズ(RV-7FLLを除く)：2.0

RV-7FLL、RV-13Fシリーズ、RV-20Fシリーズ：3.0

自立据置・開放構造・縦置／平置可［IP20］
100以下（D種接地）

CR750-D CR751-D

430（W）×425（D）×174（H）

約16

430（W）×425（D）×98（H）
430(W)×425(D)×174(H)

約12/約18

点
step
本

点

点
点
点
点
点
点
点
点
点

ポート

ポート

ポート
チャンネル
スロット

チャンネル
℃

%RH

V

KVA

mm

kg

Ω

コントローラ仕様

ロボットコントローラを制御の核としてセルの
構築が可能です。

各種インターフェースを標準搭載し、お客様の
アプリケーションに合わせて最適なシステムを
構築できます。

CR750-D
コントローラ

SSCNETⅢ
（光通信）

コントローラ
CR750-D CR751-D

パルスエンコーダ

イーサネット

付加軸機能

エンコーダ入力機能 USB通信

周囲温度
周囲湿度

外形寸法（足を含む）

質量
構造［保護仕様］
接地 ＊4

42
5

26
0

85
（

80
）

（
70

.3
）

（
40

）
（

21
.7

）

15
8

17
4

370
430

（30） （30）

＊1：オプションインターフェース取付け用。
＊2：電源電圧変動率は10%以内となります。
＊3：電源容量は通常運転をした場合の定格値です。

なお、電源容量には、電源投入時の投入電流は含
んでいませんのでご注意ください。
電源容量は目安であり、動作の保証は入力電源電
圧に影響されます。

＊4：接地工事は、お客様にて実施ください。
＊5：ＣＲ７５１の場合、非常停止入出力、ドアスイッチ入力

などのユーザ配線コネクタは、カシメまたはハンダ付
けにて配線ください。
あるいは端子台変換ツールをオプションにて用意し
ていますのでご利用ください。

＊6：USBケーブル推奨品（USB Aタイプ-USB miniＢタ
イプ）：MR-J3USBCBL3M（三菱電機株式会社）、
GT09-C30USB-5P（三菱電機システムサービス
株式会社）

（RV-7FLL/13F/20F用）

注）CR751には操作パネルが装着されていません。お客さまにてＧＯＴ（表示器）や操作盤
にて、ロボット操作環境を構築ください。なお、ティーチングボックスから自動運転等が可
能です。

（RH、RV-2F/4F/7F用）
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ケーブル固定プレート
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MR-J4-B
MR-J3-B（S）

Controller
Ｑタイプ

（iQ Platform対応）
CR760-Q

Controller
Dタイプ

（スタンドアローン）
CR760-D

外形寸法図

各種インターフェースを標準搭載コントローラ構成

型　式 単位

ロボットCPU
経路制御方式
制御軸数
プログラム言語
位置教示方式

教示位置数
ステップ数
プログラム本数
汎用入出力
専用入出力
ハンド入出力
非常停止入力
ドアスイッチ入力
付加軸同期出力
イネーブリングデバイス入力
エラー出力
モード出力
非常停止出力
RS-232
RS-422
メモリ増設スロット
拡張スロット
イーサネット
USB
付加軸インターフェース
エンコーダ入力

記憶
容量

外部
入出力

インター
フェース

CR760-Q
iQ Platform対応

CR760-D
スタンドアローン

コントローラ仕 様

CR760-D
コントローラ

SSCNETⅢ
（光通信）

コントローラ
ＣＲ760

パルスエンコーダ

イーサネット

付加軸機能

エンコーダ入力機能 USB通信

周囲温度
周囲湿度
入力電源電圧範囲
電源容量
外形寸法
質量
構造
接地

※1）機器間ケーブル（CN1、CN2、CN3）の長さは7mです。

（RV-35F/50F/70F用）

PTP制御、CP制御
6軸＋付加軸8軸追加可能

MELFA-BASIC Ⅳ､Ⅴ
ティーチング方式、MDI方式

13,000
26,000

256
0/0

汎用入出力に割付
16/16

1（二重化）
1（二重化）
1（二重化）
1（二重化）
1（二重化）
1（二重化）
1（二重化）

1（ティーチングボックス専用） 

1（SSCNETⅢ）

0～40
45～85

三相　180～253
最大20

670(W)x415(D)x700(H)
約95

自立据置、密閉構造　[IP54]
100以下（D種接地）

Q172DRCPU

1

－
シーケンサオプションを使用

ティーチングボックス用１
シーケンサの機能を使用

シーケンサオプションを使用

内蔵

シーケンサの機能を使用

１
３

ティーチングボックス用１、ユーザ用１
１

2

ロボットCPU
Q172DRCPU

PULL

MITSUBISHI

MELSEC
Q6xP POWER Q01CPU

RUN
ERR

PULL
▼

▼
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Q41X

RUNSTOP

Q172DRCPU
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EMI

D
IS

P
LA

Y
  I

/F
T

U
  I

/FC
N

1
C

N
2

コントローラ

SSCNETⅢ
（光通信）

イーサネット

付加軸機能

USB通信

MR-J4-B
MR-J3-B（S）

ロボットCPU

ドライブユニット
＋

スタンドアローンタイプの
ロボットコントローラ。

「iQ Ｐｌａｔｆｏｒｍ」対応
ロボットコントローラ。

4-φ15 穴

415 (59)670

700

75

640 (20) 345
385 (3.5) ※1）

ケーブル引込み口
φ34

矢視 A

A A

(105)120

(253)
40

(45)

92 362

(291)

(5
9)

(638)

(73)

ケーブル引込み /
引出し口
( 角穴 )

点
step
本
点
点
点
点
点
点
点
点
点
点

ポート
ポート
スロット
スロット

チャンネル
ポート

チャンネル
チャンネル

℃
％RH
Vac
kVA
mm
kg

Ω
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MR-J4-B
MR-J3-B（S）

Controller
Ｑタイプ

（iQ Platform対応）
CR760-Q

Controller
Dタイプ

（スタンドアローン）
CR760-D

外形寸法図

各種インターフェースを標準搭載コントローラ構成

型　式 単位

ロボットCPU
経路制御方式
制御軸数
プログラム言語
位置教示方式

教示位置数
ステップ数
プログラム本数
汎用入出力
専用入出力
ハンド入出力
非常停止入力
ドアスイッチ入力
付加軸同期出力
イネーブリングデバイス入力
エラー出力
モード出力
非常停止出力
RS-232
RS-422
メモリ増設スロット
拡張スロット
イーサネット
USB
付加軸インターフェース
エンコーダ入力

記憶
容量

外部
入出力

インター
フェース

CR760-Q
iQ Platform対応

CR760-D
スタンドアローン

コントローラ仕 様

CR760-D
コントローラ

SSCNETⅢ
（光通信）

コントローラ
ＣＲ760

パルスエンコーダ

イーサネット

付加軸機能

エンコーダ入力機能 USB通信

周囲温度
周囲湿度
入力電源電圧範囲
電源容量
外形寸法
質量
構造
接地

※1）機器間ケーブル（CN1、CN2、CN3）の長さは7mです。

（RV-35F/50F/70F用）

PTP制御、CP制御
6軸＋付加軸8軸追加可能

MELFA-BASIC Ⅳ､Ⅴ
ティーチング方式、MDI方式

13,000
26,000

256
0/0

汎用入出力に割付
16/16

1（二重化）
1（二重化）
1（二重化）
1（二重化）
1（二重化）
1（二重化）
1（二重化）

1（ティーチングボックス専用） 

1（SSCNETⅢ）

0～40
45～85

三相　180～253
最大20

670(W)x415(D)x700(H)
約95

自立据置、密閉構造　[IP54]
100以下（D種接地）

Q172DRCPU

1

－
シーケンサオプションを使用

ティーチングボックス用１
シーケンサの機能を使用

シーケンサオプションを使用

内蔵

シーケンサの機能を使用

１
３

ティーチングボックス用１、ユーザ用１
１

2

ロボットCPU
Q172DRCPU

PULL

MITSUBISHI

MELSEC
Q6xP POWER Q01CPU

RUN
ERR

PULL
▼

▼
RS-232

Q41X

RUNSTOP

Q172DRCPU

SW

EMI

D
IS

P
LA

Y
  I

/F
T

U
  I

/FC
N

1
C

N
2

コントローラ

SSCNETⅢ
（光通信）

イーサネット

付加軸機能

USB通信

MR-J4-B
MR-J3-B（S）

ロボットCPU

ドライブユニット
＋

スタンドアローンタイプの
ロボットコントローラ。

「iQ Ｐｌａｔｆｏｒｍ」対応
ロボットコントローラ。

4-φ15 穴

415 (59)670

700

75

640 (20) 345
385 (3.5) ※1）

ケーブル引込み口
φ34

矢視 A

A A

(105)120

(253)
40

(45)

92 362

(291)

(5
9)

(638)

(73)

ケーブル引込み /
引出し口
( 角穴 )

点
step
本
点
点
点
点
点
点
点
点
点
点

ポート
ポート
スロット
スロット

チャンネル
ポート

チャンネル
チャンネル

℃
％RH
Vac
kVA
mm
kg

Ω
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項　目 単位
仕様

ティーチングボックス

機器間ケーブル延長

メカ系オプション
カードオプション
保護ボックス

簡易・薄型タイプ

CR751

CR750

・小型/省スペース
・前面操作
・盤内組込み可能
・430（W）×425（D）×98（H）
・430（W）×425（D）×174（H）

従来互換タイプ
・操作パネル付き
・背面コネクタ
・430（W）×425（D）×174（H）

オプション
スロット

機器間
ケーブル

バッテリ交換

ネットワーク入力
キースイッチ
安全機能

制御形態（Ｑタイプ／Ｄタイプ）に加え、
コントローラの設置や拡張性に合わせて
新たに２種類のタイプからお選びいただけます。

Controller
CR750
CR751

CR750 CR751 備考

コントローラ　CR750とCR751の違いについて

ＣＲ７５１の特長

なし

なし

なし
なし

前面コネクタ
前面コネクタ

（ハンダ付け）
R33TB、R57TB

なし
（継足しではなく、交換）

CR751-MB
430（W）×425（D）×98（H）
430（W）×425（D）×174（H）

約12／約18

あり

あり

あり
あり

背面端子台
背面端子台

（一部コネクタ）
R32TB、R56TB

あり

CR750-MB

430（W）×425（D）×174（H）

約18

共通
共通

薄型、縦置き・平置き設置自由、省スペース 配線や操作面はすべて前面化

厚さはわずか98mmで、縦置き・平置き設置が可能なため、装置に合わせ
て狭いスペースにも収納可能です。また２段積みも可能で、省スペース環
境に最適です。

電源ケーブルやロボットとの接続ケーブル、オプション取付も前面に集約し
ました。取扱性を向上し、コントローラ設置後でも配線が前面可能となり狭
いスペースや盤内への設置が可能です。

操作パネル

モードキースイッチ

操作盤非常停止スイッチ
電源スイッチ
入力電源接続部

ユーザ配線接続部

オプション

外形寸法

質量

mm

kg

CR751の場合はGOT等にて構成ください。
CR751はキースイッチ機能入力端子あり（お客様にてスイッチ準備または信
号入力ください）。
外部非常停止入力をご使用ください。

CR751の場合はコネクタ・コンタクトは添付。オプションケーブルあり。

CR751の場合は配線簡易化オプションあり（端子台変換ケーブル）。

変換Ｉ/Ｆにより、R32TB～CR751接続可能。
CR751はケーブル単体で別購入または特殊仕様ロボットとなります。販売店
にご相談ください。
ハンドケーブル等
パラレル入出力、CC-Linkインターフェース等。
オイルミストなどの使用環境から保護します。

■省スペース化を図りたい
■制御盤や装置内にコントローラを収納したい
（収納したロボットコントローラには、稼動後ふれる必要がない）

■装置のレイアウト変更が多い
（前面アクセスのみのCR751は移動も容易です）

■コントローラだけで操作したい
■操作パネルが必要
■従来機との互換性（TB、機器間ケーブル）が必要
■導入後、機器間ケーブルを延長させる可能性あり

厚さ
98mm

重ね置きも可能（２段まで） 縦置き設置

システム構成

コントローラ機器間ケーブル
ロボット

ＧＯＴ

サーボ

ＮＣ

イーサネット

ビジョンシステム

〈標準構成機器〉

ティーチングボックス
（オプション）

ティーチングボックス
（オプション）

ＧＯＴ電動ハンド

エンコーダ
インターフェース

パルスエンコーダ

ＵＳＢ通信 付加軸機能

ハンドカールチューブ

〈本体オプション〉

ハンド出力ケーブル

ハンド入力ケーブル

電磁弁セット

〈機能オプション〉

力覚センサセット

ハンド用内装配線
配管セット

ユーザ外部配線
配管BOX

Q１７３ＤＰＸ
スロットイン

ＳＳＣＮＥＴⅢＵＳＢケーブル

ロボットＣＰＵ

ドライブユニット

iQ Ｐｌａｔｆｏｒｍ対応シーケンサ
ロボットＣＰＵ／ＤＵ間

ケーブル

コントローラ

機器間ケーブル

パラレル入出力
インターフェース

パラレル入出力
ユニット

外部入出力
ケーブル

外部入出力
ケーブル

ＣＣ-Ｌｉｎｋ
インターフェース

シーケンサ

ＧＯＴ

サーボ

ＮＣ

イーサネット

ビジョンシステム

〈標準構成機器〉

ＧＯＴ電動ハンド

エンコーダ
インターフェース

パルスエンコーダ

ＵＳＢ通信

〈コントローラ内蔵オプション〉

SSCNETⅢ

USBケーブル

サーボ
（ＭＲ-Ｊ３-ＢＳ／ＭＲ-Ｊ４-Ｂ）

サーボ
（ＭＲ-Ｊ３-ＢＳ／ＭＲ-Ｊ４-Ｂ）

付加軸
インターフェース

ＲＴＴｏｏｌＢｏｘ２ＭＥＬＦＡ-Ｗｏｒｋｓ

〈ソフトウェアオプション〉

ＲＴＴｏｏｌＢｏｘ２ＭＥＬＦＡ-Ｗｏｒｋｓ

〈ソフトウェアオプション〉

ネットワークベースカード

ハンドカールチューブ

〈本体オプション〉

ハンド出力ケーブル

ハンド入力ケーブル

電磁弁セット

ハンド用内装配線
配管セット

ユーザ外部配線
配管BOX

システム構成

ロボット

〈機能オプション〉

力覚センサセット

PULL

MITSUBISHI

MELSEC
Q6xP POWER Q01CPU

RUN
ERR

PULL
▼

▼
RS-232

Q41X

RUNSTOP

Q172DRCPU

SW

EMI

D
IS

P
LA

Y 
 I/

F
TU

  I
/FC

N
1

C
N

2

F-Q SERIES

F-D SERIES
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SYSTEM

項　目 単位
仕様

ティーチングボックス

機器間ケーブル延長

メカ系オプション
カードオプション
保護ボックス

簡易・薄型タイプ

CR751

CR750

・小型/省スペース
・前面操作
・盤内組込み可能
・430（W）×425（D）×98（H）
・430（W）×425（D）×174（H）

従来互換タイプ
・操作パネル付き
・背面コネクタ
・430（W）×425（D）×174（H）

オプション
スロット

機器間
ケーブル

バッテリ交換

ネットワーク入力
キースイッチ
安全機能

制御形態（Ｑタイプ／Ｄタイプ）に加え、
コントローラの設置や拡張性に合わせて
新たに２種類のタイプからお選びいただけます。

Controller
CR750
CR751

CR750 CR751 備考

コントローラ　CR750とCR751の違いについて

ＣＲ７５１の特長

なし

なし

なし
なし

前面コネクタ
前面コネクタ

（ハンダ付け）
R33TB、R57TB

なし
（継足しではなく、交換）

CR751-MB
430（W）×425（D）×98（H）
430（W）×425（D）×174（H）

約12／約18

あり

あり

あり
あり

背面端子台
背面端子台

（一部コネクタ）
R32TB、R56TB

あり

CR750-MB

430（W）×425（D）×174（H）

約18

共通
共通

薄型、縦置き・平置き設置自由、省スペース 配線や操作面はすべて前面化

厚さはわずか98mmで、縦置き・平置き設置が可能なため、装置に合わせ
て狭いスペースにも収納可能です。また２段積みも可能で、省スペース環
境に最適です。

電源ケーブルやロボットとの接続ケーブル、オプション取付も前面に集約し
ました。取扱性を向上し、コントローラ設置後でも配線が前面可能となり狭
いスペースや盤内への設置が可能です。

操作パネル

モードキースイッチ

操作盤非常停止スイッチ
電源スイッチ
入力電源接続部

ユーザ配線接続部

オプション

外形寸法

質量

mm

kg

CR751の場合はGOT等にて構成ください。
CR751はキースイッチ機能入力端子あり（お客様にてスイッチ準備または信
号入力ください）。
外部非常停止入力をご使用ください。

CR751の場合はコネクタ・コンタクトは添付。オプションケーブルあり。

CR751の場合は配線簡易化オプションあり（端子台変換ケーブル）。

変換Ｉ/Ｆにより、R32TB～CR751接続可能。
CR751はケーブル単体で別購入または特殊仕様ロボットとなります。販売店
にご相談ください。
ハンドケーブル等
パラレル入出力、CC-Linkインターフェース等。
オイルミストなどの使用環境から保護します。

■省スペース化を図りたい
■制御盤や装置内にコントローラを収納したい
（収納したロボットコントローラには、稼動後ふれる必要がない）

■装置のレイアウト変更が多い
（前面アクセスのみのCR751は移動も容易です）

■コントローラだけで操作したい
■操作パネルが必要
■従来機との互換性（TB、機器間ケーブル）が必要
■導入後、機器間ケーブルを延長させる可能性あり

厚さ
98mm

重ね置きも可能（２段まで） 縦置き設置

システム構成

コントローラ機器間ケーブル
ロボット

ＧＯＴ

サーボ

ＮＣ

イーサネット

ビジョンシステム

〈標準構成機器〉

ティーチングボックス
（オプション）

ティーチングボックス
（オプション）

ＧＯＴ電動ハンド

エンコーダ
インターフェース

パルスエンコーダ

ＵＳＢ通信 付加軸機能

ハンドカールチューブ

〈本体オプション〉

ハンド出力ケーブル

ハンド入力ケーブル

電磁弁セット

〈機能オプション〉

力覚センサセット

ハンド用内装配線
配管セット

ユーザ外部配線
配管BOX

Q１７３ＤＰＸ
スロットイン

ＳＳＣＮＥＴⅢＵＳＢケーブル

ロボットＣＰＵ

ドライブユニット

iQ Ｐｌａｔｆｏｒｍ対応シーケンサ
ロボットＣＰＵ／ＤＵ間

ケーブル

コントローラ

機器間ケーブル

パラレル入出力
インターフェース

パラレル入出力
ユニット

外部入出力
ケーブル

外部入出力
ケーブル

ＣＣ-Ｌｉｎｋ
インターフェース

シーケンサ

ＧＯＴ

サーボ

ＮＣ

イーサネット

ビジョンシステム

〈標準構成機器〉

ＧＯＴ電動ハンド

エンコーダ
インターフェース

パルスエンコーダ

ＵＳＢ通信

〈コントローラ内蔵オプション〉

SSCNETⅢ

USBケーブル

サーボ
（ＭＲ-Ｊ３-ＢＳ／ＭＲ-Ｊ４-Ｂ）

サーボ
（ＭＲ-Ｊ３-ＢＳ／ＭＲ-Ｊ４-Ｂ）

付加軸
インターフェース

ＲＴＴｏｏｌＢｏｘ２ＭＥＬＦＡ-Ｗｏｒｋｓ

〈ソフトウェアオプション〉

ＲＴＴｏｏｌＢｏｘ２ＭＥＬＦＡ-Ｗｏｒｋｓ

〈ソフトウェアオプション〉

ネットワークベースカード

ハンドカールチューブ

〈本体オプション〉

ハンド出力ケーブル

ハンド入力ケーブル

電磁弁セット

ハンド用内装配線
配管セット

ユーザ外部配線
配管BOX

システム構成

ロボット

〈機能オプション〉

力覚センサセット

PULL

MITSUBISHI

MELSEC
Q6xP POWER Q01CPU

RUN
ERR

PULL
▼

▼
RS-232

Q41X

RUNSTOP

Q172DRCPU

SW

EMI
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OPTION

オプション構成

オプション構成（-SE01） 耐環境仕様機（耐薬品仕様：-ＳＥ０１）専用のオプションです。これ以外は、標準機オプションを参照ください。

1E-VD0□（シンク）
1E-VD0□E（ソース）
1F-VD0□-02（シンク）
1F-VD0□E-02（ソース）
1F-VD0□-03（シンク）
1F-VD0□E-03（ソース）
1F-VD0□-01（シンク）
1F-VD0□E-01（ソース）
1S-VD0□-01（シンク）
1S-VD0□E-01（ソース）
1S-VD04-05（シンク）
1S-VD04E-05（ソース）
1S-VD04W-05（シンク）
1S-VD04WE-05（ソース）
1E-GR35S
1F-GR35S-02

1F-GR60S-01

1S-GR35S-02
1S-HC30C-11
1F-HC35S-02

1F-HC35C-01

1F-HC35C-02

1S-HC00S-01

1E-ST040□C

1E-ST0408C-300
1N-ST060□C
1N-ST0608C-01
1S-ST0304S

1F-HB01S-01

1F-HB02S-01

1F-HB03S-01

1F-HA01S-01

1F-HA02S-01

1F-HA03S-01

1F-HS604S-01

1F-HS604S-02

1F-HS408S-01

1F-HS408S-02

1F-HS304S-01
1F-UT-BOX
1F-UT-BOX-01
1S-02UCBL-01
1F-02UCBL-02

1S-□□CBL-11

1S-□□CBL-01

1S-□□CBL-03

1F-□□UCBL-11

1F-□□UCBL-02

1S-□□LCBL-11

1S-□□LCBL-01

1S-□□LCBL-03

1F-□□ＬＵCBL-11

1F-□□ＬＵCBL-02

１～2連 電磁弁ケーブル付 □は電磁弁連数（１、２） 出力φ４

１～4連 電磁弁ケーブル付 □は電磁弁連数（１、２、３、４） 出力φ４

１～4連 電磁弁ケーブル付 □は電磁弁連数（１、２、３、４） 出力φ６

１～4連 電磁弁ケーブル付 □は電磁弁連数（１、２、３、４） 出力φ４

１～4連 電磁弁ケーブル付 □は電磁弁連数（１、２、３、４） 出力φ６

4連　電磁弁ケーブル付 出力φ４ （標準）

4連　電磁弁ケーブル付 出力φ４ （クリーン仕様／防水仕様）

2連対応 ロボット側コネクタ付き、片端末は未処理 全長350mm ストレートCBL
4連対応 ロボット側コネクタ付き、片端末は未処理 全長500mm ストレートCBL
4連対応 ロボット側コネクタ付き、片端末は未処理 防滴グロメット付
全長1050mm ストレートCBL
4連対応 ロボット側コネクタ付き、片端末は未処理 全長450mm ストレートCBL
4点対応 ロボット側コネクタ付き、片端末は未処理　
8点対応 ロボット側コネクタ付き、片端末は未処理 全長１000mm 
8点対応 ロボット側コネクタ付き、片端末は未処理 防滴グロメット付
全長1650mm （カール部350mmを含む）
8点対応 ロボット側コネクタ付き、片端末は未処理 防滴グロメット付
全長1800mm （カール部350mmを含む）
4点対応 ロボット側コネクタ付き、片端末は未処理 全長１210mm 
φ４-１～４連対応､全長630mm(カール部180mmを含む） 
□は本数（２、４、６、８） RV-2F、RV-2FLは２、４のみ
φ４-４連対応、全長1000mm(カール部300mmを含む）
φ６-1～4連対応、全長1150mm(カール部250mmを含む） □は本数（2、4、6、8）
φ６-1～4連対応、全長1300mm(カール部250mmを含む） 
φ3 ２連対応（お客様ご使用可能長：400mm）　
フォアアーム部用。ハンド入力ケーブル、Ｅｔｈｅｒｎｅｔケーブル、
電動ハンド兼力覚センサケーブルが接続されている外部配線ＢＯＸ。
フォアアーム部用。力覚センサ、電動ハンド、Ｅｔｈｅｒｎｅｔケーブルが
接続されている外部配線ＢＯＸ。
フォアアーム部用。
マルチハンドケーブルが接続されている外部配線ＢＯＸ。
ベース部用。電動ハンド用通信出力、電動ハンド兼力覚センサケーブル、
Ｅｔｈｅｒｎｅｔケーブルが接続されている外部配線ＢＯＸ。ハンド入力あり。
ベース部用。電動ハンド用通信出力、電動ハンド、力覚センサ、
Ｅｔｈｅｒｎｅｔケーブルが接続されている外部配線ＢＯＸ。ハンド入力なし。
ベース部用。
マルチハンドケーブルが接続されている外部配線コネクタ。
先端軸内装用配線配管セット（ハンド入力8点＋φ6-2連対応）
Zストローク350mm用
先端軸内装用配線配管セット（ハンド入力8点＋φ6-2連対応）
Zストローク450mm用
先端軸内装用配線配管セット（ハンド入力8点＋φ4-4連対応）
Zストローク200mm用
先端軸内装用配線配管セット（ハンド入力8点＋φ4-4連対応）
Zストローク340mm用
先端軸内装用配線配管セット（ハンド入力4点＋φ3-2連対応）
ユーザ配線（ハンド入出力、ハンドチューブ）外部引き出しBOX
ユーザ配線（ハンド入出力、ハンドチューブ）外部引き出しBOX
固定用 2m（電源、信号、アースの2本セット）
固定用 2m（電源、信号、アースの2本セット）
交換タイプ ケーブル長 １０ｍ、１５ｍ（電源、信号の2本セット）
□□はケーブル長（１０、１５ｍ）
継ぎ足しタイプ 継ぎ足し量 ５ｍ、１０ｍ、１５ｍ（電源、信号の2本セット）
□□はケーブル長（５、１０、１５ｍ）
継ぎ足しタイプ  継ぎ足し量 ５ｍ、１０ｍ、１５ｍ（電源、信号の2本セット）
□□はケーブル長（５、１０、１５ｍ）（CE仕様）
交換タイプ ケーブル長 １０ｍ、１５ｍ（電源、信号の2本セット）
□□はケーブル長（１０、１５ｍ）
交換タイプ １０ｍ、１５ｍ、２０ｍ（電源、信号の2本セット）
□□はケーブル長（１０、１５、２０ｍ）
交換タイプ ケーブル長 ５ｍ、１０ｍ、１５ｍ（電源、信号の2本セット）
□□はケーブル長（５、１０、１５ｍ）
継ぎ足しタイプ 継ぎ足し量 ５ｍ、１０ｍ、１５ｍ（電源、信号の2本セット）
□□はケーブル長（５、１０、１５ｍ）
継ぎ足しタイプ 継ぎ足し量 ５ｍ、１０ｍ、１５ｍ（電源、信号の2本セット）
□□はケーブル長（５、１０、１５ｍ）（CE仕様）
交換タイプ ケーブル長 ５ｍ、１０ｍ、１５ｍ（電源、信号の2本セット）
□□はケーブル長（５、１０、１５ｍ）
交換タイプ １０ｍ、１５ｍ、２０ｍ（電源、信号の2本セット）
□□はケーブル長（１０、１５、２０ｍ）

電磁弁

ハンド出力ケーブル

ハンド入力ケーブル

ハンドカールチューブ

ハンドチューブ

フォアアーム部外部配線セット１

フォアアーム部外部配線セット２

フォアアーム部外部配線セット3

ベース部外部配線セット１

ベース部外部配線セット２

ベース部外部配線セット3

ハンド用内装配線
配管セット

ユーザ外部配線配管BOX

機器間ケーブル
（2m長交換タイプ） （＊1）

機間ケーブル延長
（固定用）
（CR750）

機間ケーブル延長
（固定用）
（CR751）

機間ケーブル延長
（屈曲用）
（CR750）

機間ケーブル延長
（屈曲用）
（CR751）
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＊１：工場出荷特殊仕様です。納期、価格等をご確認ください。

1S-DH-11J1
1F-DH-05J1
1F-DH-04
1F-DH-03
1F-DH-02
1F-DH-01
1S-DH-05J1
1S-DH-11J2
1S-DH-05J2
1S-DH-11J3

変更用ストッパ 変更は客先工事
変更用ストッパ 変更は客先工事 （RV-7FLLにも対応）
変更用ストッパ 変更は客先工事
変更用ストッパ 変更は客先工事
変更用ストッパ 変更は客先工事
変更用ストッパ 変更は客先工事
変更用ストッパ 変更は客先工事
変更用ストッパ 変更は客先工事
変更用ストッパ 変更は客先工事
変更用ストッパ 変更は客先工事

J1軸動作範囲変更

J2軸動作範囲変更

J3軸動作範囲変更
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＊１：工場出荷特殊仕様です。納期、価格等をご確認ください。

＊：耐薬品仕様機（-SE01）では2m長交換タイプはご用意しておりません。

1F-VD0□-04（シンク）
1F-VD0□E-04（ソース）
1F-VD0□-05（シンク）
1F-VD0□E-05（ソース）

1F-HB01S-02

1F-HB02S-02

1F-HA01S-02

1F-HA02S-02

1F-UT-BOX-04
1F-UT-BOX-03

1F-□□UCBL-03

1F-□□ＬＵCBL-03

1F-DH-06
1F-DH-07
1F-DH-08
1F-DH-09
1F-DH-10

１～4連 電磁弁ケーブル付 □は電磁弁連数（１、２、３、４） 出力φ4

１～4連 電磁弁ケーブル付 □は電磁弁連数（１、２、３、４） 出力φ6

フォアアーム部用。ハンド入力ケーブル、Ｅｔｈｅｒｎｅｔケーブル、電動ハンド兼
力覚センサケーブルが接続されている外部配線ＢＯＸ。
フォアアーム部用。力覚センサ、電動ハンド、Ｅｔｈｅｒｎｅｔケーブルが接続され
ている外部配線ＢＯＸ。
ベース部用。電動ハンド用通信出力、電動ハンド兼力覚センサケーブル、
Ｅｔｈｅｒｎｅｔケーブルが接続されている外部配線ＢＯＸ。ハンド入力あり。
ベース部用。電動ハンド用通信出力、電動ハンド、力覚センサ、
Ｅｔｈｅｒｎｅｔケーブルが接続されている外部配線ＢＯＸ。ハンド入力なし。
ユーザ配線（ハンド入出力、ハンドチューブ）外部引き出しBOX
ユーザ配線（ハンド入出力、ハンドチューブ）外部引き出しBOX
交換タイプ １０ｍ、１５ｍ、２０ｍ （電源、信号の2本セット） 
□□はケーブル長（１０、１５、２０ｍ）
交換タイプ １０ｍ、１５ｍ、２０ｍ （電源、信号の2本セット） 
□□はケーブル長（１０、１５、２０ｍ）
変更用ストッパ 変更は客先工事
変更用ストッパ 変更は客先工事
変更用ストッパ 変更は客先工事
変更用ストッパ 変更は客先工事
変更用ストッパ 変更は客先工事

電磁弁

フォアアーム部外部配線セット１

フォアアーム部外部配線セット２

ベース部外部配線セット１

ベース部外部配線セット２

ユーザ外部配線配管BOX

機間ケーブル延長（固定用）
（CR751）
機間ケーブル延長（屈曲用）

（CR751）

J1軸動作範囲変更
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オプション構成（RV-35F、50F、70F）

1F- □□ CBL-21

1F- □□ UCBL-21

1F-HC2000S-21

1F-HC2000S-22

1F-GR2000S-21

1F-GR2000S-22

継ぎ足しタイプ　継ぎ足し量5m、 10m、 15m （電源、信号の計3本セット）
□□はケーブル長（5、10、15m）

継ぎ足しタイプ　継ぎ足し量5m、 10m、 15m （電源、信号の計3本セット）
□□はケーブル長（5、10、15m）

X00 ～ X07 用

X08 ～ X15 用

Y01 ～ Y07 用

Y08 ～ Y15 用

機器間ケーブル延長
（固定用信号、電源ケーブルのセット）
（CR760）
機器間ケーブル延長

（屈曲用信号、電源ケーブルのセット）
（CR760）
ハンド入力ケーブル

（標準8 点）
ハンド入力ケーブル

（拡張用8 点）
ハンド出力ケーブル

（標準8 点）
ハンド出力ケーブル

（拡張用8 点）

○

○

○

○

○

○

本体

区分 名称 型名

RV RH

仕様
6FH2F

2FL
12FH
20FH 3FHR3FH7F

7FL 7FLL
13F
13FL
20F

4F
4FL

区分 名称 型名

RV RH

仕様
6FH2F

2FL
12FH
20FH 3FHR3FH7F

7FL 7FLL
13F
13FL
20F

4F
4FL

区分 名称 型名

RV RH

仕様6FH 12FH
20FH

7F
7FL 7FLL

13F
13FL
20F

4F
4FL

SE01 SE01SE01 SE01 SE01SE01

区分 名称 型名 仕様
RV-35F
RV-50F
RV-70F
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OPTION

オプション構成

オプション構成（-SE01） 耐環境仕様機（耐薬品仕様：-ＳＥ０１）専用のオプションです。これ以外は、標準機オプションを参照ください。

1E-VD0□（シンク）
1E-VD0□E（ソース）
1F-VD0□-02（シンク）
1F-VD0□E-02（ソース）
1F-VD0□-03（シンク）
1F-VD0□E-03（ソース）
1F-VD0□-01（シンク）
1F-VD0□E-01（ソース）
1S-VD0□-01（シンク）
1S-VD0□E-01（ソース）
1S-VD04-05（シンク）
1S-VD04E-05（ソース）
1S-VD04W-05（シンク）
1S-VD04WE-05（ソース）
1E-GR35S
1F-GR35S-02

1F-GR60S-01

1S-GR35S-02
1S-HC30C-11
1F-HC35S-02

1F-HC35C-01

1F-HC35C-02

1S-HC00S-01

1E-ST040□C

1E-ST0408C-300
1N-ST060□C
1N-ST0608C-01
1S-ST0304S

1F-HB01S-01

1F-HB02S-01

1F-HB03S-01

1F-HA01S-01

1F-HA02S-01

1F-HA03S-01

1F-HS604S-01

1F-HS604S-02

1F-HS408S-01

1F-HS408S-02

1F-HS304S-01
1F-UT-BOX
1F-UT-BOX-01
1S-02UCBL-01
1F-02UCBL-02

1S-□□CBL-11

1S-□□CBL-01

1S-□□CBL-03

1F-□□UCBL-11

1F-□□UCBL-02

1S-□□LCBL-11

1S-□□LCBL-01

1S-□□LCBL-03

1F-□□ＬＵCBL-11

1F-□□ＬＵCBL-02

１～2連 電磁弁ケーブル付 □は電磁弁連数（１、２） 出力φ４

１～4連 電磁弁ケーブル付 □は電磁弁連数（１、２、３、４） 出力φ４

１～4連 電磁弁ケーブル付 □は電磁弁連数（１、２、３、４） 出力φ６

１～4連 電磁弁ケーブル付 □は電磁弁連数（１、２、３、４） 出力φ４

１～4連 電磁弁ケーブル付 □は電磁弁連数（１、２、３、４） 出力φ６

4連　電磁弁ケーブル付 出力φ４ （標準）

4連　電磁弁ケーブル付 出力φ４ （クリーン仕様／防水仕様）

2連対応 ロボット側コネクタ付き、片端末は未処理 全長350mm ストレートCBL
4連対応 ロボット側コネクタ付き、片端末は未処理 全長500mm ストレートCBL
4連対応 ロボット側コネクタ付き、片端末は未処理 防滴グロメット付
全長1050mm ストレートCBL
4連対応 ロボット側コネクタ付き、片端末は未処理 全長450mm ストレートCBL
4点対応 ロボット側コネクタ付き、片端末は未処理　
8点対応 ロボット側コネクタ付き、片端末は未処理 全長１000mm 
8点対応 ロボット側コネクタ付き、片端末は未処理 防滴グロメット付
全長1650mm （カール部350mmを含む）
8点対応 ロボット側コネクタ付き、片端末は未処理 防滴グロメット付
全長1800mm （カール部350mmを含む）
4点対応 ロボット側コネクタ付き、片端末は未処理 全長１210mm 
φ４-１～４連対応､全長630mm(カール部180mmを含む） 
□は本数（２、４、６、８） RV-2F、RV-2FLは２、４のみ
φ４-４連対応、全長1000mm(カール部300mmを含む）
φ６-1～4連対応、全長1150mm(カール部250mmを含む） □は本数（2、4、6、8）
φ６-1～4連対応、全長1300mm(カール部250mmを含む） 
φ3 ２連対応（お客様ご使用可能長：400mm）　
フォアアーム部用。ハンド入力ケーブル、Ｅｔｈｅｒｎｅｔケーブル、
電動ハンド兼力覚センサケーブルが接続されている外部配線ＢＯＸ。
フォアアーム部用。力覚センサ、電動ハンド、Ｅｔｈｅｒｎｅｔケーブルが
接続されている外部配線ＢＯＸ。
フォアアーム部用。
マルチハンドケーブルが接続されている外部配線ＢＯＸ。
ベース部用。電動ハンド用通信出力、電動ハンド兼力覚センサケーブル、
Ｅｔｈｅｒｎｅｔケーブルが接続されている外部配線ＢＯＸ。ハンド入力あり。
ベース部用。電動ハンド用通信出力、電動ハンド、力覚センサ、
Ｅｔｈｅｒｎｅｔケーブルが接続されている外部配線ＢＯＸ。ハンド入力なし。
ベース部用。
マルチハンドケーブルが接続されている外部配線コネクタ。
先端軸内装用配線配管セット（ハンド入力8点＋φ6-2連対応）
Zストローク350mm用
先端軸内装用配線配管セット（ハンド入力8点＋φ6-2連対応）
Zストローク450mm用
先端軸内装用配線配管セット（ハンド入力8点＋φ4-4連対応）
Zストローク200mm用
先端軸内装用配線配管セット（ハンド入力8点＋φ4-4連対応）
Zストローク340mm用
先端軸内装用配線配管セット（ハンド入力4点＋φ3-2連対応）
ユーザ配線（ハンド入出力、ハンドチューブ）外部引き出しBOX
ユーザ配線（ハンド入出力、ハンドチューブ）外部引き出しBOX
固定用 2m（電源、信号、アースの2本セット）
固定用 2m（電源、信号、アースの2本セット）
交換タイプ ケーブル長 １０ｍ、１５ｍ（電源、信号の2本セット）
□□はケーブル長（１０、１５ｍ）
継ぎ足しタイプ 継ぎ足し量 ５ｍ、１０ｍ、１５ｍ（電源、信号の2本セット）
□□はケーブル長（５、１０、１５ｍ）
継ぎ足しタイプ  継ぎ足し量 ５ｍ、１０ｍ、１５ｍ（電源、信号の2本セット）
□□はケーブル長（５、１０、１５ｍ）（CE仕様）
交換タイプ ケーブル長 １０ｍ、１５ｍ（電源、信号の2本セット）
□□はケーブル長（１０、１５ｍ）
交換タイプ １０ｍ、１５ｍ、２０ｍ（電源、信号の2本セット）
□□はケーブル長（１０、１５、２０ｍ）
交換タイプ ケーブル長 ５ｍ、１０ｍ、１５ｍ（電源、信号の2本セット）
□□はケーブル長（５、１０、１５ｍ）
継ぎ足しタイプ 継ぎ足し量 ５ｍ、１０ｍ、１５ｍ（電源、信号の2本セット）
□□はケーブル長（５、１０、１５ｍ）
継ぎ足しタイプ 継ぎ足し量 ５ｍ、１０ｍ、１５ｍ（電源、信号の2本セット）
□□はケーブル長（５、１０、１５ｍ）（CE仕様）
交換タイプ ケーブル長 ５ｍ、１０ｍ、１５ｍ（電源、信号の2本セット）
□□はケーブル長（５、１０、１５ｍ）
交換タイプ １０ｍ、１５ｍ、２０ｍ（電源、信号の2本セット）
□□はケーブル長（１０、１５、２０ｍ）

電磁弁

ハンド出力ケーブル

ハンド入力ケーブル

ハンドカールチューブ

ハンドチューブ

フォアアーム部外部配線セット１

フォアアーム部外部配線セット２

フォアアーム部外部配線セット3

ベース部外部配線セット１

ベース部外部配線セット２

ベース部外部配線セット3

ハンド用内装配線
配管セット

ユーザ外部配線配管BOX

機器間ケーブル
（2m長交換タイプ） （＊1）

機間ケーブル延長
（固定用）
（CR750）

機間ケーブル延長
（固定用）
（CR751）

機間ケーブル延長
（屈曲用）
（CR750）

機間ケーブル延長
（屈曲用）
（CR751）
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＊１：工場出荷特殊仕様です。納期、価格等をご確認ください。

1S-DH-11J1
1F-DH-05J1
1F-DH-04
1F-DH-03
1F-DH-02
1F-DH-01
1S-DH-05J1
1S-DH-11J2
1S-DH-05J2
1S-DH-11J3

変更用ストッパ 変更は客先工事
変更用ストッパ 変更は客先工事 （RV-7FLLにも対応）
変更用ストッパ 変更は客先工事
変更用ストッパ 変更は客先工事
変更用ストッパ 変更は客先工事
変更用ストッパ 変更は客先工事
変更用ストッパ 変更は客先工事
変更用ストッパ 変更は客先工事
変更用ストッパ 変更は客先工事
変更用ストッパ 変更は客先工事

J1軸動作範囲変更

J2軸動作範囲変更

J3軸動作範囲変更

－
－
－
－
○
－
－
－
－
－

－
－
－
－
－
－
○
－
○
－

－
－
－
－
－
○
－
－
－
－

－
－
－
－
－
○
－
－
－
－

－
－
○
－
－
－
－
－
－
－

－
○
－
－
－
－
－
－
－
－

－
○
－
－
－
－
－
－
－
－

－
－
－
○
－
－
－
－
－
－

○
－
－
－
－
－
－
○
－
○

本体

＊１：工場出荷特殊仕様です。納期、価格等をご確認ください。

＊：耐薬品仕様機（-SE01）では2m長交換タイプはご用意しておりません。

1F-VD0□-04（シンク）
1F-VD0□E-04（ソース）
1F-VD0□-05（シンク）
1F-VD0□E-05（ソース）

1F-HB01S-02

1F-HB02S-02

1F-HA01S-02

1F-HA02S-02

1F-UT-BOX-04
1F-UT-BOX-03

1F-□□UCBL-03

1F-□□ＬＵCBL-03

1F-DH-06
1F-DH-07
1F-DH-08
1F-DH-09
1F-DH-10

１～4連 電磁弁ケーブル付 □は電磁弁連数（１、２、３、４） 出力φ4

１～4連 電磁弁ケーブル付 □は電磁弁連数（１、２、３、４） 出力φ6

フォアアーム部用。ハンド入力ケーブル、Ｅｔｈｅｒｎｅｔケーブル、電動ハンド兼
力覚センサケーブルが接続されている外部配線ＢＯＸ。
フォアアーム部用。力覚センサ、電動ハンド、Ｅｔｈｅｒｎｅｔケーブルが接続され
ている外部配線ＢＯＸ。
ベース部用。電動ハンド用通信出力、電動ハンド兼力覚センサケーブル、
Ｅｔｈｅｒｎｅｔケーブルが接続されている外部配線ＢＯＸ。ハンド入力あり。
ベース部用。電動ハンド用通信出力、電動ハンド、力覚センサ、
Ｅｔｈｅｒｎｅｔケーブルが接続されている外部配線ＢＯＸ。ハンド入力なし。
ユーザ配線（ハンド入出力、ハンドチューブ）外部引き出しBOX
ユーザ配線（ハンド入出力、ハンドチューブ）外部引き出しBOX
交換タイプ １０ｍ、１５ｍ、２０ｍ （電源、信号の2本セット） 
□□はケーブル長（１０、１５、２０ｍ）
交換タイプ １０ｍ、１５ｍ、２０ｍ （電源、信号の2本セット） 
□□はケーブル長（１０、１５、２０ｍ）
変更用ストッパ 変更は客先工事
変更用ストッパ 変更は客先工事
変更用ストッパ 変更は客先工事
変更用ストッパ 変更は客先工事
変更用ストッパ 変更は客先工事

電磁弁

フォアアーム部外部配線セット１

フォアアーム部外部配線セット２

ベース部外部配線セット１

ベース部外部配線セット２

ユーザ外部配線配管BOX

機間ケーブル延長（固定用）
（CR751）
機間ケーブル延長（屈曲用）

（CR751）

J1軸動作範囲変更
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オプション構成（RV-35F、50F、70F）

1F- □□ CBL-21

1F- □□ UCBL-21

1F-HC2000S-21

1F-HC2000S-22

1F-GR2000S-21

1F-GR2000S-22

継ぎ足しタイプ　継ぎ足し量5m、 10m、 15m （電源、信号の計3本セット）
□□はケーブル長（5、10、15m）

継ぎ足しタイプ　継ぎ足し量5m、 10m、 15m （電源、信号の計3本セット）
□□はケーブル長（5、10、15m）

X00 ～ X07 用

X08 ～ X15 用

Y01 ～ Y07 用

Y08 ～ Y15 用

機器間ケーブル延長
（固定用信号、電源ケーブルのセット）
（CR760）
機器間ケーブル延長

（屈曲用信号、電源ケーブルのセット）
（CR760）
ハンド入力ケーブル

（標準8 点）
ハンド入力ケーブル

（拡張用8 点）
ハンド出力ケーブル

（標準8 点）
ハンド出力ケーブル

（拡張用8 点）

○

○

○

○

○

○

本体

区分 名称 型名

RV RH

仕様
6FH2F

2FL
12FH
20FH 3FHR3FH7F

7FL 7FLL
13F
13FL
20F

4F
4FL

区分 名称 型名

RV RH

仕様
6FH2F

2FL
12FH
20FH 3FHR3FH7F

7FL 7FLL
13F
13FL
20F

4F
4FL

区分 名称 型名

RV RH

仕様6FH 12FH
20FH

7F
7FL 7FLL

13F
13FL
20F

4F
4FL

SE01 SE01SE01 SE01 SE01SE01

区分 名称 型名 仕様
RV-35F
RV-50F
RV-70F
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OPTION

アーム先端にハンドなどの様々なツーリングを取り付けた時、そのツーリング
を制御するための電磁弁オプションです。また、ロボット本体に容易に取り
付けるためにマニホールド、継ぎ手、コネクタ等が組み付けてあります。
電磁弁はロボットによって取り付け形状がことなります。ご利用の際はご注
意ください。

電磁弁セット

第2アーム後方からエアホースや
信号線を出して、ハンド用配線・配
管をロボット外部に引き出す場合
に便利なオプションです。エアホー
スの引き出し用に継ぎ手を、信号
線の引き出し用にケーブルクラン
プで固定する穴を備えています。オ
プションのハンド出力ケーブル、ハ
ンド入力ケーブルを固定できます。

Ｊ１軸の動作範囲をロボット本体の機械的ストッパとコントローラのパラメー
タで制限するものです。周辺装置と干渉がある場合など、動作範囲を制限
する必要がある場合にご利用ください。

入力信号用ケーブルを、第2アーム内からシャフト先端まで通すためのエア
ホースとケーブルのセットです。エアホース、ハンド入力信号用ケーブルのセ
ットです。
グリス（シャフト上部塗布用）、シリコンラバー、結束バンドが付属しています。

ロボットコントローラとロボット本体間の距離を延長するため標準付属の機
器間ケーブル（５ｍ）に継足しして延長をするケーブルです。
固定用と屈曲用の２種類を用意しています。固定用、屈曲用はそれぞれモ
ータ信号ケーブルとモータ電源ケーブルで構成されています。

ハンド用内装配線配管セット

ハンド出力ケーブル ユーザ外部配線配管ＢＯＸ

ハンド入力ケーブル Ｊ１軸動作範囲変更

ハンドカールチューブ 機器間ケーブル延長

RＨ-３Ｆ、６ＦＨ用
RＨ-１２ＦＨ、２０ＦＨ用

ＲＶ（＊1） ＲＨ

＋Ｊ１（標準＋24０度）
＋210、＋150、＋90度

（標準＋１７０度）
＋150、＋130度

－Ｊ１（標準－24０度）
－210、－150、－90度

（標準－１７０度）
－150、－130度

オプションの電磁弁セット以外の電磁弁をご使用される場合に便利です。
片側はロボット機内にあるハンド信号出力コネクタに接続できます。他端は
ケーブル渡しとなっています。

電線サイズ×芯線数
全長

AWG♯24（0.2mm2）×12芯
300mm（RV）、1050mm（RH）

固定用ケーブル
屈曲用ケーブル

5m、10m、15m
5m、10m、15m　最小屈曲半径：100R以上

お客様で、エアハンドを設計された場合に使用します。ハンドの開閉確認信
号や、把持確認信号をコントローラに取り込むために使用します。
片端はロボット本体上面部にあるハンド信号入力用コネクタに接続できま
す。他端はお客様で設計されたハンド内にあるセンサに接続します。

電線サイズ×芯線数
全長

AWG♯24（0.2mm2）×12芯
1000mm（RV）、1650/1800mm（RH：カール部350mmを含む）

エアハンド用のカールチューブです。

材質
サイズ（mm）

ウレタン
外形φ4× 内径φ2.5  長さ：カール部180  ストレート部250＋200

J1RV RH

本体オプション

配線・配管引き出し

＊１：RV-2F、RV-2FLの場合です。他の機種は仕様書を参照ください。

コントローラ保護ボックス　CR750-MB
コントローラを、オイルミストなどの使用環境から保護するためのボックスで
す。（IP54）【ＣＲ７５０専用】

標準
ドライブセーフティ対応
リニアサーボ対応
ダイレクトドライブモータ対応
２軸一体アンプ

標準 （＊1）

MELSERVO-J3

MELSERVO-J4

MR-J3-□B
MR-J3-□BS
MR-J3-□B-RJ004
MR-J3-□B-RJ080W
MR-J3W-□B
MR-J4-□B
MR-J4W□-□B

シリーズ タイプ 型名

＊1：J3互換モードとして動作可能。またフルクローズド制御は使用できません。

付加軸対応アンプ

4F-SF001-01
CR750-D/Q
CR751-D/Q

型式 対応ロボットコントローラ

安全オプション

コントローラ保護ボックス　CR751-MB
コントローラを、オイルミストなどの使用環境から保護するためのボックスで
す。（IP54）【ＣＲ７５1専用】

ケーブルカバー

ドレン穴

縦置き用
ゴム足取付ネジ

（4ヶ所）

コントローラ設置場所
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保護BOX前面には、モード切替スイ
ッチと、ティーチングボックス接続コ
ネクタが装着されています。また、コ
ントローラ操作パネルを見るための
表示窓が設けられています。

R32TB（-＊＊）
R56TB（-＊＊）
R33TB（-＊＊）
R57TB（-＊＊）
2F-32CON03M
2A-RZ361
2A-RZ371
2A-CBL＊＊

2D-TZ368
2D-TZ378
2D-CBL＊＊
2D-TZ576

2D-TZ535

2D-TZ535-PN

４Ｆ-FS001-W200
４F-FS001-W1000

1F-FSFLGSET-01

1F-FSFLGSET-02

2F-CNUSR01M

2F-YZ581

CR750-MB
CR751-MB
3D-11C-WINJ
3D-12C-WINJ

3F-21D-WINJ

2D-TZ454

簡易版ティーチングボックス（7m、15m）
高機能ティーチングボックス（7m、15m）
簡易版ティーチングボックス（7m、15m）
高機能ティーチングボックス（7m、15m）
ティーチングボックス変換ケーブル
パラレル入出力ユニット （シンクタイプ）
 （ソースタイプ）
外部入出力ケーブル（5m、15m）
パラレル入出力インターフェース（内蔵）
 （シンクタイプ）
 （ソースタイプ）
外部入出力ケーブル（5m、15m）
CC‐Linkインターフェース
ネットワークベースカード

（EtherNet/IP インターフェース）
ネットワークベースカード

（PROFINET インターフェース）

力覚センサセット

力覚センサ取付けアダプタ　　
 （4F-FS001-W1000用）

ユーザ配線用端子台変換ツール

エンコーダ分線ユニット

コントローラ保護ＢＯＸ
コントローラ保護ＢＯＸ
パソコンサポートソフトウェア
パソコンサポートソフトウェアｍｉｎｉ版

シミュレータ（ＭＥＬＦＡ-Ｗorｋｓ）

増設メモリ

7m：標準 15m：特殊（型式に‐15と記載）　コントローラCR-750-＊用
7m：標準 15m：特殊（型式に‐15と記載）　コントローラCR-750-＊用
7m：標準 15m：特殊（型式に‐15と記載）　コントローラCR-751-＊用
7m：標準 15m：特殊（型式に‐15と記載）　コントローラCR-751-＊用
コントローラCR-751にR32TB/R56TBを接続するための変換ケーブル。ケーブル長３ｍ

出力32点／入力32点

CBL05：5m CBL15：15m 片端末処理。2A‐RZ361/371用

出力32点／入力32点

CBL05：5m CBL15：15m 片端末処理。2D‐TZ368/378用
CC‐Link インテリジェントデバイス局 Ver2.0対応 1～4局
HMS社製 Anybus-CompactComモジュール装着用通信インターフェース。
HMS社製 EtherNet/IPモジュール（AB6314-B-218）はお客様にて手配ください。
HMS社製 Anybus-CompactComモジュール装着用通信インターフェース。
HMS社製 PROFINETIOモジュール（AB6489-B）はお客様にて手配ください。
力覚センサ、インターフェースユニット、サポートソフトウェアなど、
力覚制御機能に必要な機器一式
力覚センサ（４F-FS001-W1000）をロボットに取りつけるためのアダプタ

（RV-2F/4F/7F用）
力覚センサ（４F-FS001-W1000）をロボットに取りつけるためのアダプタ

（RV-13F/20F用）
非常停止入力／出力、ドアスイッチ入力、イネーブリングデバイス入力などの
配線用端子台変換ツール
トラッキング機能使用時に１個のロータリエンコーダを複数の
ロボットコントローラに接続するためのユニット（ロボット４台に対応）
CR750-D/CR750-Qを内蔵して、防塵対策を施します。（CR750専用）
CR751-D/CR751-Qを内蔵して、防塵対策を施します。（CR751専用）
シミュレーション機能付（CD‐ROM） （ＲＴ ToolBox2）
簡易版（CD‐ROM） （RT ToolBox2 mini）
レイアウト検討／タクトタイム検討／プログラムデバッグ
Ｓｏｌｉｄｗｏｒｋｓ®へのアドインソフト（６４ビット対応、DVD版）
増設後ユーザプログラムエリア2MB
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区分 名称 型式
CR750 CR751
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Dタイプ
ＣＲ760

Qタイプ Dタイプ 仕様

ＥＴＨＥＲＮＥＴ、イーサネットは富士フイルムビジネスイノベーション株式会社の登録商標です。SolidWorks®は（米）ダッソー・システムズ・ソリッドワークス社の登録商標です。

オプション構成（コントローラ）
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OPTION

アーム先端にハンドなどの様々なツーリングを取り付けた時、そのツーリング
を制御するための電磁弁オプションです。また、ロボット本体に容易に取り
付けるためにマニホールド、継ぎ手、コネクタ等が組み付けてあります。
電磁弁はロボットによって取り付け形状がことなります。ご利用の際はご注
意ください。

電磁弁セット

第2アーム後方からエアホースや
信号線を出して、ハンド用配線・配
管をロボット外部に引き出す場合
に便利なオプションです。エアホー
スの引き出し用に継ぎ手を、信号
線の引き出し用にケーブルクラン
プで固定する穴を備えています。オ
プションのハンド出力ケーブル、ハ
ンド入力ケーブルを固定できます。

Ｊ１軸の動作範囲をロボット本体の機械的ストッパとコントローラのパラメー
タで制限するものです。周辺装置と干渉がある場合など、動作範囲を制限
する必要がある場合にご利用ください。

入力信号用ケーブルを、第2アーム内からシャフト先端まで通すためのエア
ホースとケーブルのセットです。エアホース、ハンド入力信号用ケーブルのセ
ットです。
グリス（シャフト上部塗布用）、シリコンラバー、結束バンドが付属しています。

ロボットコントローラとロボット本体間の距離を延長するため標準付属の機
器間ケーブル（５ｍ）に継足しして延長をするケーブルです。
固定用と屈曲用の２種類を用意しています。固定用、屈曲用はそれぞれモ
ータ信号ケーブルとモータ電源ケーブルで構成されています。

ハンド用内装配線配管セット

ハンド出力ケーブル ユーザ外部配線配管ＢＯＸ

ハンド入力ケーブル Ｊ１軸動作範囲変更

ハンドカールチューブ 機器間ケーブル延長

RＨ-３Ｆ、６ＦＨ用
RＨ-１２ＦＨ、２０ＦＨ用

ＲＶ（＊1） ＲＨ

＋Ｊ１（標準＋24０度）
＋210、＋150、＋90度

（標準＋１７０度）
＋150、＋130度

－Ｊ１（標準－24０度）
－210、－150、－90度

（標準－１７０度）
－150、－130度

オプションの電磁弁セット以外の電磁弁をご使用される場合に便利です。
片側はロボット機内にあるハンド信号出力コネクタに接続できます。他端は
ケーブル渡しとなっています。

電線サイズ×芯線数
全長

AWG♯24（0.2mm2）×12芯
300mm（RV）、1050mm（RH）

固定用ケーブル
屈曲用ケーブル

5m、10m、15m
5m、10m、15m　最小屈曲半径：100R以上

お客様で、エアハンドを設計された場合に使用します。ハンドの開閉確認信
号や、把持確認信号をコントローラに取り込むために使用します。
片端はロボット本体上面部にあるハンド信号入力用コネクタに接続できま
す。他端はお客様で設計されたハンド内にあるセンサに接続します。

電線サイズ×芯線数
全長

AWG♯24（0.2mm2）×12芯
1000mm（RV）、1650/1800mm（RH：カール部350mmを含む）

エアハンド用のカールチューブです。

材質
サイズ（mm）

ウレタン
外形φ4× 内径φ2.5  長さ：カール部180  ストレート部250＋200

J1RV RH

本体オプション

配線・配管引き出し

＊１：RV-2F、RV-2FLの場合です。他の機種は仕様書を参照ください。

コントローラ保護ボックス　CR750-MB
コントローラを、オイルミストなどの使用環境から保護するためのボックスで
す。（IP54）【ＣＲ７５０専用】

標準
ドライブセーフティ対応
リニアサーボ対応
ダイレクトドライブモータ対応
２軸一体アンプ

標準 （＊1）

MELSERVO-J3

MELSERVO-J4

MR-J3-□B
MR-J3-□BS
MR-J3-□B-RJ004
MR-J3-□B-RJ080W
MR-J3W-□B
MR-J4-□B
MR-J4W□-□B

シリーズ タイプ 型名

＊1：J3互換モードとして動作可能。またフルクローズド制御は使用できません。

付加軸対応アンプ

4F-SF001-01
CR750-D/Q
CR751-D/Q

型式 対応ロボットコントローラ

安全オプション

コントローラ保護ボックス　CR751-MB
コントローラを、オイルミストなどの使用環境から保護するためのボックスで
す。（IP54）【ＣＲ７５1専用】

ケーブルカバー

ドレン穴

縦置き用
ゴム足取付ネジ

（4ヶ所）

コントローラ設置場所
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縦置き用
ゴム足取付ネジ

（4ヶ所）

10
0

10
0

（45） 160 （45）

52
0

52
0

10
2.

5
10

2.
5

72
5

保護BOX前面には、モード切替スイ
ッチと、ティーチングボックス接続コ
ネクタが装着されています。また、コ
ントローラ操作パネルを見るための
表示窓が設けられています。

R32TB（-＊＊）
R56TB（-＊＊）
R33TB（-＊＊）
R57TB（-＊＊）
2F-32CON03M
2A-RZ361
2A-RZ371
2A-CBL＊＊

2D-TZ368
2D-TZ378
2D-CBL＊＊
2D-TZ576

2D-TZ535

2D-TZ535-PN

４Ｆ-FS001-W200
４F-FS001-W1000

1F-FSFLGSET-01

1F-FSFLGSET-02

2F-CNUSR01M

2F-YZ581

CR750-MB
CR751-MB
3D-11C-WINJ
3D-12C-WINJ

3F-21D-WINJ

2D-TZ454

簡易版ティーチングボックス（7m、15m）
高機能ティーチングボックス（7m、15m）
簡易版ティーチングボックス（7m、15m）
高機能ティーチングボックス（7m、15m）
ティーチングボックス変換ケーブル
パラレル入出力ユニット （シンクタイプ）
 （ソースタイプ）
外部入出力ケーブル（5m、15m）
パラレル入出力インターフェース（内蔵）
 （シンクタイプ）
 （ソースタイプ）
外部入出力ケーブル（5m、15m）
CC‐Linkインターフェース
ネットワークベースカード

（EtherNet/IP インターフェース）
ネットワークベースカード

（PROFINET インターフェース）

力覚センサセット

力覚センサ取付けアダプタ　　
 （4F-FS001-W1000用）

ユーザ配線用端子台変換ツール

エンコーダ分線ユニット

コントローラ保護ＢＯＸ
コントローラ保護ＢＯＸ
パソコンサポートソフトウェア
パソコンサポートソフトウェアｍｉｎｉ版

シミュレータ（ＭＥＬＦＡ-Ｗorｋｓ）

増設メモリ

7m：標準 15m：特殊（型式に‐15と記載）　コントローラCR-750-＊用
7m：標準 15m：特殊（型式に‐15と記載）　コントローラCR-750-＊用
7m：標準 15m：特殊（型式に‐15と記載）　コントローラCR-751-＊用
7m：標準 15m：特殊（型式に‐15と記載）　コントローラCR-751-＊用
コントローラCR-751にR32TB/R56TBを接続するための変換ケーブル。ケーブル長３ｍ

出力32点／入力32点

CBL05：5m CBL15：15m 片端末処理。2A‐RZ361/371用

出力32点／入力32点

CBL05：5m CBL15：15m 片端末処理。2D‐TZ368/378用
CC‐Link インテリジェントデバイス局 Ver2.0対応 1～4局
HMS社製 Anybus-CompactComモジュール装着用通信インターフェース。
HMS社製 EtherNet/IPモジュール（AB6314-B-218）はお客様にて手配ください。
HMS社製 Anybus-CompactComモジュール装着用通信インターフェース。
HMS社製 PROFINETIOモジュール（AB6489-B）はお客様にて手配ください。
力覚センサ、インターフェースユニット、サポートソフトウェアなど、
力覚制御機能に必要な機器一式
力覚センサ（４F-FS001-W1000）をロボットに取りつけるためのアダプタ

（RV-2F/4F/7F用）
力覚センサ（４F-FS001-W1000）をロボットに取りつけるためのアダプタ

（RV-13F/20F用）
非常停止入力／出力、ドアスイッチ入力、イネーブリングデバイス入力などの
配線用端子台変換ツール
トラッキング機能使用時に１個のロータリエンコーダを複数の
ロボットコントローラに接続するためのユニット（ロボット４台に対応）
CR750-D/CR750-Qを内蔵して、防塵対策を施します。（CR750専用）
CR751-D/CR751-Qを内蔵して、防塵対策を施します。（CR751専用）
シミュレーション機能付（CD‐ROM） （ＲＴ ToolBox2）
簡易版（CD‐ROM） （RT ToolBox2 mini）
レイアウト検討／タクトタイム検討／プログラムデバッグ
Ｓｏｌｉｄｗｏｒｋｓ®へのアドインソフト（６４ビット対応、DVD版）
増設後ユーザプログラムエリア2MB
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区分 名称 型式
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－

－

－
－
○
○

○

－

○
○
－
－
－

○

○

○

○
○

○

○

－

－

－

－

－

－
－
○
○

○

○

Dタイプ
ＣＲ760

Qタイプ Dタイプ 仕様

ＥＴＨＥＲＮＥＴ、イーサネットは富士フイルムビジネスイノベーション株式会社の登録商標です。SolidWorks®は（米）ダッソー・システムズ・ソリッドワークス社の登録商標です。

オプション構成（コントローラ）
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OPTION

ＣＣ-Ｌinkインターフェースはロボットコントローラにビットデータだけでなくワー
ドデータのサイクリック伝送が可能なＣＣ-Ｌink機能を付加するオプションで
す。

CC-Ｌinkインターフェース

ユーザ 配 線 用コネクタ部
（CNUSR1／CNUSR2）の配線
作業を簡略化するためのツールで
す。非常停止入力／出力、ドアス
イッチ入力、イネーブリングデバイ
ス入力などの信号を端子台に変
換します。（CR751用）

ユーザ配線用端子台変換ツール

力覚センサセット

力覚センサとインターフェースユニットにより、アームにかかる力を感じなが
ら、人と同じように倣い作業、嵌め合い作業を行います。微小な力加減・力
検知を必要とする作業が可能です。

詳細はP71をご覧ください

通信機能

占有局数

ビットデータ／ワードデータ伝送

CC-Link
対応バージョン Ver.2、拡張サイクリック設定可能

サポート局 ローカル局（マスタ局機能なし）
局タイプ インテリジェントデバイス局

1／2／3／4局占有の設定可能

安全オプション

ロボットを止めることなく作業エリア内へのアプローチが可能になります。

詳細はP27をご覧ください

プログラムの作成・修正・管理や動作位置の教示、ジョグ送りなどおこない
ます。安全にご使用いただくため３ポジションイネーブルスイッチを装備して
います。
ロボットが複数台ある場合、１台のティーチングボックスをつなぎ換えてご使
用できます。電源を遮断した状態でつなぎ換えます。

簡易版ティーチングボックス

Ｒ３２ＴＢの機能に加えモニタ機能を向上させた高機能版ティーチングボック
スです。プログラム編集、パラメータ設定などＲＴ ＴoolBox2相当の操作を可
能としデバッグ作業を効率化します。

外部入出力を増設するときに使用します。
外部機器との接続ケーブルは付属していません。オプションで外部入出力ケ
ーブル（パラレル入出力ユニット用）を用意しておりますのでご利用ください。
シンクタイプ、ソ－スタイプをご用意しています。

本オプションをコントローラに取り付けることで外部入出力をご利用できます。
外部機器との接続ケーブルは付属しておりません。オプションで外部入出
力ケーブル（パラレル入出力インターフェース用）を用意しておりますのでご
利用ください。入出力仕様はシーケンサインターフェースと同じです。
シンクタイプ、ソ－スタイプをご用意しています。

高機能ティーチングボックス

パラレル入出力ユニット パラレル入出力インターフェース

パラレル入出力ユニットのコネクタに外部周辺機器を接続する場合の専
用ケーブルです。
片端がパラレル入出力ユニットに適合し、他端はフリーとなっています。周
辺機器の入出力信号はフリー端を使用し接続願います。本ケーブル1本で
入力１６点／出力１６点に対応します。パラレル入出力ユニットを取り付けた
場合、１台あたり入力３２点／出力３２点の接続となりますので、２本追加す
る必要があります。

パラレル入出力インターフェースのコネクタに外部周辺機器を接続する場
合の専用ケーブルです。
片端がパラレル入出力インターフェースに適合し、他端はフリーとなっていま
す。周辺機器の入出力信号はフリー端を使用し接続願います。本ケーブル
1本で入力１６点／出力１６点に対応します。パラレル入出力インターフェー
スを取り付けた場合、１台あたり入力３２点／出力３２点の接続となりますの
で、２本追加する必要があります。

外部入出力ケーブル（パラレル入出力ユニット用） 外部入出力ケーブル（パラレル入出力インターフェース用）

Ｒ３２ＴＢ：ＣＲ７５０、ＣＲ７６０用
Ｒ３３ＴＢ：ＣＲ７５１用

Ｒ５６ＴＢ：ＣＲ７５０、ＣＲ７６０用
Ｒ５７ＴＢ：ＣＲ７５１用

表示部
質量
外観寸法

表示言語
LCD方式：24文字×8行  バックライト付
日本語、英語

約0.9kg （本体のみ、ケーブル除く）
195mm（W）×292mm（H）×106mm（D）

表示部

表示言語

インターフェース
質量
外観寸法

6.5インチTFT（640×480）
カラータッチ画面、バックライト

252mm（W）×240mm（H）×114mm（D）
約1.3kg（本体のみ、ケーブル除く）
USBポート×１

日本語、英語

詳細はP68をご覧ください

形式
〈出力〉

最大負荷電流

トランジスタ出力
出力点数 32
絶縁方式 フォトカプラ絶縁
定格負荷電圧 DC12V/DC24V

0.1A/1点

形式
〈入力〉

定格入力電流

DC入力
出力点数 32
絶縁方式 フォトカプラ絶縁
定格入力電圧 DC12V

約3mA
DC24V
約7mA

形式
〈出力〉

最大負荷電流

トランジスタ出力
出力点数 32
絶縁方式 フォトカプラ絶縁
定格負荷電圧 DC12V/DC24V

0.1A/1点

形式
〈入力〉

定格入力電流

DC入力
出力点数 32
絶縁方式 フォトカプラ絶縁
定格入力電圧 DC12V

約3mA
DC24V
約9mA
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5000 （10.3）

（
72

.7
2）

（51）

（20） （30）

5000または15000

25

1

20A/C 20B/D

1A/C 1B/D

電線サイズ×芯線数
全長

AWG♯28×25P（50芯）
5m、15m

電線サイズ×芯線数
全長

AWG♯28×20P（40芯）
5m、15m

安全入力
専用停止入力（SKIP）
トラッキング用エンコーダ入力

2系統（2重化）
1系統
1台分
92.6×127×51.2mm
CR750/CR751（D/Q）

安全拡張
ユニット

入力信号

外形寸法
対応ロボットコントローラ
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OPTION

ＣＣ-Ｌinkインターフェースはロボットコントローラにビットデータだけでなくワー
ドデータのサイクリック伝送が可能なＣＣ-Ｌink機能を付加するオプションで
す。

CC-Ｌinkインターフェース

ユーザ 配 線 用コネクタ部
（CNUSR1／CNUSR2）の配線
作業を簡略化するためのツールで
す。非常停止入力／出力、ドアス
イッチ入力、イネーブリングデバイ
ス入力などの信号を端子台に変
換します。（CR751用）

ユーザ配線用端子台変換ツール

力覚センサセット

力覚センサとインターフェースユニットにより、アームにかかる力を感じなが
ら、人と同じように倣い作業、嵌め合い作業を行います。微小な力加減・力
検知を必要とする作業が可能です。

詳細はP71をご覧ください

通信機能

占有局数

ビットデータ／ワードデータ伝送

CC-Link
対応バージョン Ver.2、拡張サイクリック設定可能

サポート局 ローカル局（マスタ局機能なし）
局タイプ インテリジェントデバイス局

1／2／3／4局占有の設定可能

安全オプション

ロボットを止めることなく作業エリア内へのアプローチが可能になります。

詳細はP27をご覧ください

プログラムの作成・修正・管理や動作位置の教示、ジョグ送りなどおこない
ます。安全にご使用いただくため３ポジションイネーブルスイッチを装備して
います。
ロボットが複数台ある場合、１台のティーチングボックスをつなぎ換えてご使
用できます。電源を遮断した状態でつなぎ換えます。

簡易版ティーチングボックス

Ｒ３２ＴＢの機能に加えモニタ機能を向上させた高機能版ティーチングボック
スです。プログラム編集、パラメータ設定などＲＴ ＴoolBox2相当の操作を可
能としデバッグ作業を効率化します。

外部入出力を増設するときに使用します。
外部機器との接続ケーブルは付属していません。オプションで外部入出力ケ
ーブル（パラレル入出力ユニット用）を用意しておりますのでご利用ください。
シンクタイプ、ソ－スタイプをご用意しています。

本オプションをコントローラに取り付けることで外部入出力をご利用できます。
外部機器との接続ケーブルは付属しておりません。オプションで外部入出
力ケーブル（パラレル入出力インターフェース用）を用意しておりますのでご
利用ください。入出力仕様はシーケンサインターフェースと同じです。
シンクタイプ、ソ－スタイプをご用意しています。

高機能ティーチングボックス

パラレル入出力ユニット パラレル入出力インターフェース

パラレル入出力ユニットのコネクタに外部周辺機器を接続する場合の専
用ケーブルです。
片端がパラレル入出力ユニットに適合し、他端はフリーとなっています。周
辺機器の入出力信号はフリー端を使用し接続願います。本ケーブル1本で
入力１６点／出力１６点に対応します。パラレル入出力ユニットを取り付けた
場合、１台あたり入力３２点／出力３２点の接続となりますので、２本追加す
る必要があります。

パラレル入出力インターフェースのコネクタに外部周辺機器を接続する場
合の専用ケーブルです。
片端がパラレル入出力インターフェースに適合し、他端はフリーとなっていま
す。周辺機器の入出力信号はフリー端を使用し接続願います。本ケーブル
1本で入力１６点／出力１６点に対応します。パラレル入出力インターフェー
スを取り付けた場合、１台あたり入力３２点／出力３２点の接続となりますの
で、２本追加する必要があります。

外部入出力ケーブル（パラレル入出力ユニット用） 外部入出力ケーブル（パラレル入出力インターフェース用）

Ｒ３２ＴＢ：ＣＲ７５０、ＣＲ７６０用
Ｒ３３ＴＢ：ＣＲ７５１用

Ｒ５６ＴＢ：ＣＲ７５０、ＣＲ７６０用
Ｒ５７ＴＢ：ＣＲ７５１用

表示部
質量
外観寸法

表示言語
LCD方式：24文字×8行  バックライト付
日本語、英語

約0.9kg （本体のみ、ケーブル除く）
195mm（W）×292mm（H）×106mm（D）

表示部

表示言語

インターフェース
質量
外観寸法

6.5インチTFT（640×480）
カラータッチ画面、バックライト

252mm（W）×240mm（H）×114mm（D）
約1.3kg（本体のみ、ケーブル除く）
USBポート×１

日本語、英語

詳細はP68をご覧ください

形式
〈出力〉

最大負荷電流

トランジスタ出力
出力点数 32
絶縁方式 フォトカプラ絶縁
定格負荷電圧 DC12V/DC24V

0.1A/1点

形式
〈入力〉

定格入力電流

DC入力
出力点数 32
絶縁方式 フォトカプラ絶縁
定格入力電圧 DC12V

約3mA
DC24V
約7mA

形式
〈出力〉

最大負荷電流

トランジスタ出力
出力点数 32
絶縁方式 フォトカプラ絶縁
定格負荷電圧 DC12V/DC24V

0.1A/1点

形式
〈入力〉

定格入力電流

DC入力
出力点数 32
絶縁方式 フォトカプラ絶縁
定格入力電圧 DC12V

約3mA
DC24V
約9mA
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4 
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5000 （10.3）

（
72

.7
2）

（51）

（20） （30）

5000または15000

25

1

20A/C 20B/D

1A/C 1B/D

電線サイズ×芯線数
全長

AWG♯28×25P（50芯）
5m、15m

電線サイズ×芯線数
全長

AWG♯28×20P（40芯）
5m、15m

安全入力
専用停止入力（SKIP）
トラッキング用エンコーダ入力

2系統（2重化）
1系統
1台分
92.6×127×51.2mm
CR750/CR751（D/Q）

安全拡張
ユニット

入力信号

外形寸法
対応ロボットコントローラ

66

7

オ
プ
シ
ョ
ン
仕
様



OPTION

・VGA(640×480)のフルカラータ
ッチパネルの採用し見やすい画
面構成を演出。

・ビジュアルメニュー画面による簡
単な操作を実現。

表示性能の向上

USBメモリを接続することで、現場にパソコンを必要とせず、コ
ントローラデータをバックアップすることが可能です。
バックアップデータはプログラム情報、パラメータ情報、システム
情報などパソコンと同様内容をバックアップ可能です。

片手でグリップハンドルを握って
ティーチングボックスを保持し、そ
の指でイネーブルスイッチを操作
できます。もう片方の手でタッチ
パネルと、ボタン操作を可能とし
ます。左右どちらの手でも操作可
能。

操作性の向上

ユーザのデバッグシーンに合わせ
てモニタする画面を個別に作成
することが可能。
モニタしたい画面を簡単に表示
させることが可能となりデバッグ
時間の短縮を実現。

ユーザ定義画面機能

ロボットコントローラの操作パネ
ルと同等の機能を持ったロボット
操作用画面。サーボ入切、始動、
停止、リセット、プログラム選択な
ど自動運転が可能。

オペレーションパネル

・Ｒ３２ＴＢではモニタできなかった
I/O入出力モニタなど画面によっ
てプログラムデバッグする時間短
縮を図ります。

・プログラム編集画面は大画面
（6.5インチ）を用い分かり易いプ
ログラム表示を実現。

・プログラム記載、パラメータ名入
力などキーボード画面からの簡単
な操作を実現。

・スタイラスペンによる文字入力が
可能。

RT ToolBox2 (mini版）相当の機能搭載

ＴＦＴカラー液晶ディスプレイを搭載し多彩な画面により操作性を大きく向上。
ロボットの操作性向上を追求した新型機能ティーチングボックス（R56TB）
パソコンサポートソフトウェア（RT ToolBox2）相当のモニタ機能を充実させてプログラム編集、
パラメータ設定、I/O入出力状態表示など簡単にお使いいただけるようになりました。
タッチパネルとパネル周辺にスイッチを設け、タッチパネル上でのGUIによるプログラミングやモニタリング、
スイッチによる確実なロボット操作を実現しています。
パソコンを媒体とせずにコントローラデータのバックアックを実現するためUSBメモリインターフェースを装備いたしました。

R32TBの上位機種のTBとなります。ロボットの教示作業のほかに液晶ディスプレイを搭載しモニタ機能を充実させて
デバッグ等の作業に効果を発揮します。

R56TB/R57TBとは

項目
外観寸法
ボディ色
質量
接続方法
インターフェース
表示部

操作部

表示言語

仕様

メニュー画面

プログラム画面

モニタ画面

252mm（W）×240mm（H）×114mm（D）
ダークグレー
1.3kg（本体のみ、ケーブル除く）
コントローラと専用コネクタにて接続
USBポート×1
6.5インチTFTカラー液晶ディスプレイ、状態表示用LED×4
タッチパネル、非常停止ボタン、イネーブルスイッチ（3ポジション）
TB有効ボタン、ホイール、操作専用キー×30
日本語、英語

仕様／機能

特　長

USB接続インターフェース搭載

型名 R56TB／R57TB

ＲＶ-4F／7F／13F／20Fシリーズ ツーリング機器構成
ハンド（ツール）構成によって、必要なオプションが変わります。下表にハンド構成に合わせて必要な「フォアアーム部外部配線セット」、「ベース部外部配線セット」を記載していますので、こ
れに従って選定ください。

内装
外装
内装
外装
内装
外装
内装

（エア配管は外装）
外装
内装
外装

内装

外装

内装
外装

エア配管：２系統（φ4x4）まで 入力信号８点
エア配管：４系統（φ4x8）まで可
エア配管：１系統（φ4x2）まで 入力信号８点
エア配管：４系統（φ4x8）まで可
エア配管：１系統（φ4x2）まで 入力信号８点　
エア配管：４系統（φ4x8）まで可

エア配管は外装：４系統（φ4x8）

エア配管：４系統（φ4x8）まで可

RV-13F/20F（7FLL含む）シリーズは除く
RV-13F/20F（7FLL含む）シリーズは除く

・エアハンド＋ハンド入力信号

・エアハンド＋ハンド入力信号
・ビジョンセンサ
・エアハンド＋ハンド入力信号
・力覚センサ
・エアハンド＋ハンド入力信号
・ビジョンセンサ
・力覚センサ
・電動ハンド＋ハンド入力信号
・ビジョンセンサ
・電動ハンド
・ビジョンセンサ
・力覚センサ

・マルチハンド

＊１：エアハンドで内装仕様の場合、電磁弁はご準備ください。
＊２：エアハンドで外装仕様の場合、電磁弁や配管・入力ケーブル等は必要に応じてご準備ください。
＊3：配線配管内装仕様機の場合は、ベース部外部配線セットは付属していますので準備する必要はありません。

ハンド構成 配線形態

-SH01
標準

-SH05
標準

-SH04
標準

-SH02

標準
-SH02
標準

-SH03

標準

-SH06
標準

本体仕様

必要機器

     － （＊１）
     － （＊２）
     － （＊１）

1F-HB01S-01 （＊２）
     － （＊１）

1F-HB01S-01 （＊２）
     

－ （＊１）

1F-HB01S-01
－　

1F-HB01S-01

－

1F-HB02S-01

－　
1F-HB03S-01

フォアアーム部
外部配線セット

－
－

（1F-HA01S-01）
1F-HA01S-01

 （1F-HA01S-01）
 1F-HA01S-01

（1F-HA01S-01）

1F-HA01S-01
（1F-HA01S-01）

1F-HA01S-01

（1F-HA02S-01）

1F-HA02S-01

（1F-HA03S-01）
1F-HA03S-01

ベース部
外部配線セット（＊3）

備考

外部配線する場合

配線配管内装仕様の場合

フォアアーム部外部配線セット（例）

フォアアーム部外部配線セット

ベース部外部配線セット（例）

R56TB/R57TB
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・VGA(640×480)のフルカラータ
ッチパネルの採用し見やすい画
面構成を演出。

・ビジュアルメニュー画面による簡
単な操作を実現。

表示性能の向上

USBメモリを接続することで、現場にパソコンを必要とせず、コ
ントローラデータをバックアップすることが可能です。
バックアップデータはプログラム情報、パラメータ情報、システム
情報などパソコンと同様内容をバックアップ可能です。

片手でグリップハンドルを握って
ティーチングボックスを保持し、そ
の指でイネーブルスイッチを操作
できます。もう片方の手でタッチ
パネルと、ボタン操作を可能とし
ます。左右どちらの手でも操作可
能。

操作性の向上

ユーザのデバッグシーンに合わせ
てモニタする画面を個別に作成
することが可能。
モニタしたい画面を簡単に表示
させることが可能となりデバッグ
時間の短縮を実現。

ユーザ定義画面機能

ロボットコントローラの操作パネ
ルと同等の機能を持ったロボット
操作用画面。サーボ入切、始動、
停止、リセット、プログラム選択な
ど自動運転が可能。

オペレーションパネル

・Ｒ３２ＴＢではモニタできなかった
I/O入出力モニタなど画面によっ
てプログラムデバッグする時間短
縮を図ります。

・プログラム編集画面は大画面
（6.5インチ）を用い分かり易いプ
ログラム表示を実現。

・プログラム記載、パラメータ名入
力などキーボード画面からの簡単
な操作を実現。

・スタイラスペンによる文字入力が
可能。

RT ToolBox2 (mini版）相当の機能搭載

ＴＦＴカラー液晶ディスプレイを搭載し多彩な画面により操作性を大きく向上。
ロボットの操作性向上を追求した新型機能ティーチングボックス（R56TB）
パソコンサポートソフトウェア（RT ToolBox2）相当のモニタ機能を充実させてプログラム編集、
パラメータ設定、I/O入出力状態表示など簡単にお使いいただけるようになりました。
タッチパネルとパネル周辺にスイッチを設け、タッチパネル上でのGUIによるプログラミングやモニタリング、
スイッチによる確実なロボット操作を実現しています。
パソコンを媒体とせずにコントローラデータのバックアックを実現するためUSBメモリインターフェースを装備いたしました。

R32TBの上位機種のTBとなります。ロボットの教示作業のほかに液晶ディスプレイを搭載しモニタ機能を充実させて
デバッグ等の作業に効果を発揮します。

R56TB/R57TBとは

項目
外観寸法
ボディ色
質量
接続方法
インターフェース
表示部

操作部

表示言語

仕様

メニュー画面

プログラム画面

モニタ画面

252mm（W）×240mm（H）×114mm（D）
ダークグレー
1.3kg（本体のみ、ケーブル除く）
コントローラと専用コネクタにて接続
USBポート×1
6.5インチTFTカラー液晶ディスプレイ、状態表示用LED×4
タッチパネル、非常停止ボタン、イネーブルスイッチ（3ポジション）
TB有効ボタン、ホイール、操作専用キー×30
日本語、英語

仕様／機能

特　長

USB接続インターフェース搭載

型名 R56TB／R57TB

ＲＶ-4F／7F／13F／20Fシリーズ ツーリング機器構成
ハンド（ツール）構成によって、必要なオプションが変わります。下表にハンド構成に合わせて必要な「フォアアーム部外部配線セット」、「ベース部外部配線セット」を記載していますので、こ
れに従って選定ください。

内装
外装
内装
外装
内装
外装
内装

（エア配管は外装）
外装
内装
外装

内装

外装

内装
外装

エア配管：２系統（φ4x4）まで 入力信号８点
エア配管：４系統（φ4x8）まで可
エア配管：１系統（φ4x2）まで 入力信号８点
エア配管：４系統（φ4x8）まで可
エア配管：１系統（φ4x2）まで 入力信号８点　
エア配管：４系統（φ4x8）まで可

エア配管は外装：４系統（φ4x8）

エア配管：４系統（φ4x8）まで可

RV-13F/20F（7FLL含む）シリーズは除く
RV-13F/20F（7FLL含む）シリーズは除く

・エアハンド＋ハンド入力信号

・エアハンド＋ハンド入力信号
・ビジョンセンサ
・エアハンド＋ハンド入力信号
・力覚センサ
・エアハンド＋ハンド入力信号
・ビジョンセンサ
・力覚センサ
・電動ハンド＋ハンド入力信号
・ビジョンセンサ
・電動ハンド
・ビジョンセンサ
・力覚センサ

・マルチハンド

＊１：エアハンドで内装仕様の場合、電磁弁はご準備ください。
＊２：エアハンドで外装仕様の場合、電磁弁や配管・入力ケーブル等は必要に応じてご準備ください。
＊3：配線配管内装仕様機の場合は、ベース部外部配線セットは付属していますので準備する必要はありません。

ハンド構成 配線形態

-SH01
標準

-SH05
標準

-SH04
標準

-SH02

標準
-SH02
標準

-SH03

標準

-SH06
標準

本体仕様

必要機器

     － （＊１）
     － （＊２）
     － （＊１）

1F-HB01S-01 （＊２）
     － （＊１）

1F-HB01S-01 （＊２）
     

－ （＊１）

1F-HB01S-01
－　

1F-HB01S-01

－

1F-HB02S-01

－　
1F-HB03S-01

フォアアーム部
外部配線セット

－
－

（1F-HA01S-01）
1F-HA01S-01

 （1F-HA01S-01）
 1F-HA01S-01

（1F-HA01S-01）

1F-HA01S-01
（1F-HA01S-01）

1F-HA01S-01

（1F-HA02S-01）

1F-HA02S-01

（1F-HA03S-01）
1F-HA03S-01

ベース部
外部配線セット（＊3）

備考

外部配線する場合

配線配管内装仕様の場合

フォアアーム部外部配線セット（例）

フォアアーム部外部配線セット

ベース部外部配線セット（例）

R56TB/R57TB
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MELFA-Worksは、3次元CAD“SolidWorks®”ソフトウェア（＊1）のアドインツール（＊2）です。（以下、SolidWorks®）
SolidWorks®プラットフォームへMELFA-Worksを追加することで、ロボットシミュレーション機能を追加拡張します。

MELFA-Works
とは?

システム設計、事前検討を強力サポートする3次元ロボットシミュレータ。
画面上でロボットのシミュレーションが行える「MELFA-Works」。
ロボット導入前のレイアウト検討やデスクトップ上でのプログラムデバッグ、複雑動作経路の生成など、
多品種少量生産時代にマッチしたプログラムが可能です。

SolidWorks®へ対象ワークの3次元CADデータ（＊3）を読み込み、
MELFA-Worksへ加工条件や、加工領域を設定することで、ロボットを動作
させるために必要な教示位置データ、ロボット動作プログラムを自動生成す
ることが可能です。複雑な形状のワークでは、教示位置データが多数必要
なシステムに対し、作業を自動化することが可能です。

特長

ロボットプログラム自動生成機能

SolidWorks®で作成された部品を読み込むことが可能です。読み込んだ部品は、CAD
原点、他の部品からの相対位置で配置することができます。また、数値入力による配置
変更も可能です。

機能一覧
周辺装置の読み込みと配置変更

ロボットの動作軌跡を空間上に軌跡線として表示することができます。

ロボット動作軌跡の表示

SolidWorks®で設計・作成されたハンドを選択したロボットに取り付けることができます。
ハンドにはATC（Auto Tool Changer）の指定も可能です。

ロボットと周辺装置との干渉チェックが可能です。干渉チェックをおこなう対象物は、
画面上でクリックするだけで指定できます。また、干渉が発生したときの情報（干渉部品名、
干渉時のプログラム実行行、ロボットの位置等）をログとして保存することができます。

干渉チェック

ロボットプログラムでのハンド信号制御をシミュレーションすることで、ワークのハンドリング
が可能です。

ワークのハンドリング

ハンドの取り付け

シミュレーションで動作させた動画をファイル（AVI形式）に保存可能です。

動画の保存

シーリング作業など多くのティーチングが必要となる作業を、3次元CADデータ上から
加工部を選択するだけで必要な作業データを作成する機能です。3次元CADデータから
データを作成しますので複雑で立体的な曲線に対応することができ、またそのためのティー
チングにかかる工数を大幅に削減することができます。

CADリンク

ロボットプログラムをデバッグするために、以下の機能が用意されています。
・ステップ 運 転：指定プログラムを1ステップずつ実行します。
・ブレークポイント：指定プログラムにブレークポイントを設定することができます。
・ダイレクト実行：ロボットの任意のコマンドを実行します。

ロボットプログラムのデバッグ機能

ストップウォッチ感覚でロボット動作のサイクルタイムを測定することができます。また、
プログラムの指定個所のサイクルタイムを測定することもできます。

サイクルタイム測定

画面上であらかじめ姿勢をティーチングできます。

オフラインティーチング

ティーチングボックスでロボットのジョグ操作をおこなうように、SolidWorks®上に表示さ
れたロボットのジョグ操作をおこなうことができます。

ジョグ操作

CADリンク機能で作成したCAD座標における点列データをロボット座標のデータに補正
します。また、動作プログラムと点列データをロボットに転送します。キャリブレーションツー
ルは現場で多用することを考え、MELFA-Worksとは独立したアプリケーションとし、
SolidWorks®ソフトウェアの入っていないノートパソコンでも快適に動作するような設計
となっています。

キャリブレーション

オフラインティーチングとCADリンクを組み合わせ、作業フローを作成し、これをロボットの
プログラムに変換できます。（MELFA BASIC IV、V形式）

ロボットプログラム（ひな形）の作成

ロボットに走行軸を取り付け、走行軸付きシステムの動作検証が可能です。

走行軸

実際のロボットで使用するプログラムをそのまま使用できます。また、タスクスロット毎にロ
ボットプログラムを指定することができます。

ロボットプログラムの指定

ロボットプログラムを入出力信号を含めシミュレーションします。このため、実際のシステム
と同じ動きをそのまま再現することが可能です。ロボットコントローラの入出力信号のシミュ
レーション方法は、（1）入出力信号の動作を簡易的に定義する方法（2）GX Simulatorと
連動する方法をご用意しています。

ロボットの動作シミュレーション

＊1）SolidWorks®は（米）ソリッドワークス社の登録商標です。 ＊2）「アドインツール」とは、アプリケーションソフトウェアに特定の機能を追加するソフトウェアのことです。

＊3）SolidWorks®で読み込み可能な形式

注）最新の仕様についてはSolidWorks社のホームページ等でご確認ください。 キャリブレーションツール

RT-ToolBox2（mini）

◎IGES
◎STEP
◎ParasolidR
◎SAT（ACISR）
◎Pro/ENGINEERR
◎CGR（CATIARgraphics）
◎Unigraphics
◎PAR （Solid Edge TM）
◎IPT（Autodesk Inventor）
◎DWG

◎DXFTM
◎STL
◎VRML
◎VDA‐FS
◎Machanical Desktop
◎CADKEYR
◎Viewpoint
◎RealityWave
◎HOOPS
◎HCG（Highly compressed graphics）

■ MELFA-Works構成画面

SolidWorks®MELFA-Works

型名 3F-21D-WINJ

・一般的なWindows®操作で簡単に使えます。
・Windows®2000、Windows®XP、Windows®Vista、Windows®7
（32bit1.8～、６４bit2.0～）に対応しています。

Windows®対応

・コントローラCRn-500シリーズ、CRn-700シリーズ、CRn-750シリーズに接
続の全機種に対応しています。

・パソコン上でロボットの動作やタクトタイム計算ができます。
 （mini版では対応していません。）
・ロボット動作や運転状態、入力信号、サーボ状態のモニタができます。

シミュレーション機能搭載

・プログラム編集は、MELFA-BASIC IV､Vとムーブマスタ言語に対応して
います。（機種により異なります）

・ロボット動作や運転状態、入力信号、サーボ状態のモニタができます。

プログラミング、立上げから保守まで支援

・ロボットのグリスアップ時期やバッテリ消耗時間などをお知らせするメンテナ
ンス予報機能、トラブル時の位置復旧支援機能などを搭載し、予防保全、
復旧時間の短縮などに効果があります。

・プロジェクト単位のデータ管理により、システム全体の一括バックアップが
可能です。

メンテナンス機能の充実

■ プログラム編集・デバッグ機能 ■ シミュレーション機能

プログラム作成＆トータルエンジニアリング支援ソフトウェア。
プログラムの作成や編集、ロボット導入前の動作範囲確認、
タクトタイム推定、ロボットの立上げ時のデバッグ作業、稼働後のロボットの状態や不具合監視など、
システム立ち上げからデバッグ、運用までを支援するパソコン用ソフトウェアです。

作成したプログラムをパソコン上で実行し、動作確認や、プログラムの指定した部分
のタクトタイム計測ができます。システム事前検討にも有効です。

ＭＥＬＦＡＢＡＳＩＣⅣ、Ⅴ、ムーブマスタ言語でのプログラム作成。＊1
マルチウィンドウ方式による作業の効率化、各種編集機能の充実を図りました。
プログラムのステップ実行、ブレークポイントの設定など、動作確認に便利。

■ ３Dビューア

プログラム実行状況や変数、入出力信号などをモニタします。

メンテナンス予報や位置復旧支援機能、パラメータ管理など、保全用機能です。

■ モニタ機能
３Dビューアによるロボットの姿勢や動作の確認、ユーザ定義領域などのリミット値
の確認、基本物体による周辺装置の仮想配置などが可能です。

■ メンテナンス機能

＊1：MELFA BASICは従来から広く利用されているBASIC言語の使いやすさと親しみやすさ
を取り入れながら、ロボットの制御に必要な命令を追加拡充し、発展してきた言語です。
MELFA BASIC IV/Vでは、命令拡充に加えてBASIC言語では苦手であった構造化
や並列処理なども取り込み、さらに使いやすくきめ細かい制御が可能となっています。 

付加機能

入出力

動作関連

区分 主な機能

関節、直線、円弧補間、
最適加減速制御、
コンプライアンス制御、
衝突検知、特異点通過

Bit/Byte/Word信号、
割り込み制御

演算 算術、ポーズ（位置）、
文字列、論理

マルチタスク、トラッキング、
ビジョンセンサ

‘退避点移動
‘ワーク取出位置上空
‘ワーク取出位置
‘0.2秒待機
‘ハンド閉
‘0.2秒待機
‘ワーク取出位置上空
‘信号待ち
‘ワーク置き位置上空
‘ワーク置き位置
‘0.2秒待機
‘ハンド開
‘

Mov Psafe
Mov Pget,-50
Mvs Pget
Dly 0.2
Hclose 1
Dly 0.2
Mvs Pget,-50
Wait M_In（12）=1
Mov Pput,-80
Mvs Pput
Dly 0.2
Hopen 1
・・・・・ 

《Pick&Placeプログラム例》

※Windows®は、米国Microsoft Corporationの、米国およびその他の国における登録商標です。

型名 3D-11C-WINJ／3D-12C-WINJRT ToolBox2 MELFA-Works
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OPTION

MELFA-Worksは、3次元CAD“SolidWorks®”ソフトウェア（＊1）のアドインツール（＊2）です。（以下、SolidWorks®）
SolidWorks®プラットフォームへMELFA-Worksを追加することで、ロボットシミュレーション機能を追加拡張します。

MELFA-Works
とは?

システム設計、事前検討を強力サポートする3次元ロボットシミュレータ。
画面上でロボットのシミュレーションが行える「MELFA-Works」。
ロボット導入前のレイアウト検討やデスクトップ上でのプログラムデバッグ、複雑動作経路の生成など、
多品種少量生産時代にマッチしたプログラムが可能です。

SolidWorks®へ対象ワークの3次元CADデータ（＊3）を読み込み、
MELFA-Worksへ加工条件や、加工領域を設定することで、ロボットを動作
させるために必要な教示位置データ、ロボット動作プログラムを自動生成す
ることが可能です。複雑な形状のワークでは、教示位置データが多数必要
なシステムに対し、作業を自動化することが可能です。

特長

ロボットプログラム自動生成機能

SolidWorks®で作成された部品を読み込むことが可能です。読み込んだ部品は、CAD
原点、他の部品からの相対位置で配置することができます。また、数値入力による配置
変更も可能です。

機能一覧
周辺装置の読み込みと配置変更

ロボットの動作軌跡を空間上に軌跡線として表示することができます。

ロボット動作軌跡の表示

SolidWorks®で設計・作成されたハンドを選択したロボットに取り付けることができます。
ハンドにはATC（Auto Tool Changer）の指定も可能です。

ロボットと周辺装置との干渉チェックが可能です。干渉チェックをおこなう対象物は、
画面上でクリックするだけで指定できます。また、干渉が発生したときの情報（干渉部品名、
干渉時のプログラム実行行、ロボットの位置等）をログとして保存することができます。

干渉チェック

ロボットプログラムでのハンド信号制御をシミュレーションすることで、ワークのハンドリング
が可能です。

ワークのハンドリング

ハンドの取り付け

シミュレーションで動作させた動画をファイル（AVI形式）に保存可能です。

動画の保存

シーリング作業など多くのティーチングが必要となる作業を、3次元CADデータ上から
加工部を選択するだけで必要な作業データを作成する機能です。3次元CADデータから
データを作成しますので複雑で立体的な曲線に対応することができ、またそのためのティー
チングにかかる工数を大幅に削減することができます。

CADリンク

ロボットプログラムをデバッグするために、以下の機能が用意されています。
・ステップ 運 転：指定プログラムを1ステップずつ実行します。
・ブレークポイント：指定プログラムにブレークポイントを設定することができます。
・ダイレクト実行：ロボットの任意のコマンドを実行します。

ロボットプログラムのデバッグ機能

ストップウォッチ感覚でロボット動作のサイクルタイムを測定することができます。また、
プログラムの指定個所のサイクルタイムを測定することもできます。

サイクルタイム測定

画面上であらかじめ姿勢をティーチングできます。

オフラインティーチング

ティーチングボックスでロボットのジョグ操作をおこなうように、SolidWorks®上に表示さ
れたロボットのジョグ操作をおこなうことができます。

ジョグ操作

CADリンク機能で作成したCAD座標における点列データをロボット座標のデータに補正
します。また、動作プログラムと点列データをロボットに転送します。キャリブレーションツー
ルは現場で多用することを考え、MELFA-Worksとは独立したアプリケーションとし、
SolidWorks®ソフトウェアの入っていないノートパソコンでも快適に動作するような設計
となっています。

キャリブレーション

オフラインティーチングとCADリンクを組み合わせ、作業フローを作成し、これをロボットの
プログラムに変換できます。（MELFA BASIC IV、V形式）

ロボットプログラム（ひな形）の作成

ロボットに走行軸を取り付け、走行軸付きシステムの動作検証が可能です。

走行軸

実際のロボットで使用するプログラムをそのまま使用できます。また、タスクスロット毎にロ
ボットプログラムを指定することができます。

ロボットプログラムの指定

ロボットプログラムを入出力信号を含めシミュレーションします。このため、実際のシステム
と同じ動きをそのまま再現することが可能です。ロボットコントローラの入出力信号のシミュ
レーション方法は、（1）入出力信号の動作を簡易的に定義する方法（2）GX Simulatorと
連動する方法をご用意しています。

ロボットの動作シミュレーション

＊1）SolidWorks®は（米）ソリッドワークス社の登録商標です。 ＊2）「アドインツール」とは、アプリケーションソフトウェアに特定の機能を追加するソフトウェアのことです。

＊3）SolidWorks®で読み込み可能な形式

注）最新の仕様についてはSolidWorks社のホームページ等でご確認ください。 キャリブレーションツール

RT-ToolBox2（mini）

◎IGES
◎STEP
◎ParasolidR
◎SAT（ACISR）
◎Pro/ENGINEERR
◎CGR（CATIARgraphics）
◎Unigraphics
◎PAR （Solid Edge TM）
◎IPT（Autodesk Inventor）
◎DWG

◎DXFTM
◎STL
◎VRML
◎VDA‐FS
◎Machanical Desktop
◎CADKEYR
◎Viewpoint
◎RealityWave
◎HOOPS
◎HCG（Highly compressed graphics）

■ MELFA-Works構成画面

SolidWorks®MELFA-Works

型名 3F-21D-WINJ

・一般的なWindows®操作で簡単に使えます。
・Windows®2000、Windows®XP、Windows®Vista、Windows®7
（32bit1.8～、６４bit2.0～）に対応しています。

Windows®対応

・コントローラCRn-500シリーズ、CRn-700シリーズ、CRn-750シリーズに接
続の全機種に対応しています。

・パソコン上でロボットの動作やタクトタイム計算ができます。
 （mini版では対応していません。）
・ロボット動作や運転状態、入力信号、サーボ状態のモニタができます。

シミュレーション機能搭載

・プログラム編集は、MELFA-BASIC IV､Vとムーブマスタ言語に対応して
います。（機種により異なります）

・ロボット動作や運転状態、入力信号、サーボ状態のモニタができます。

プログラミング、立上げから保守まで支援

・ロボットのグリスアップ時期やバッテリ消耗時間などをお知らせするメンテナ
ンス予報機能、トラブル時の位置復旧支援機能などを搭載し、予防保全、
復旧時間の短縮などに効果があります。

・プロジェクト単位のデータ管理により、システム全体の一括バックアップが
可能です。

メンテナンス機能の充実

■ プログラム編集・デバッグ機能 ■ シミュレーション機能

プログラム作成＆トータルエンジニアリング支援ソフトウェア。
プログラムの作成や編集、ロボット導入前の動作範囲確認、
タクトタイム推定、ロボットの立上げ時のデバッグ作業、稼働後のロボットの状態や不具合監視など、
システム立ち上げからデバッグ、運用までを支援するパソコン用ソフトウェアです。

作成したプログラムをパソコン上で実行し、動作確認や、プログラムの指定した部分
のタクトタイム計測ができます。システム事前検討にも有効です。

ＭＥＬＦＡＢＡＳＩＣⅣ、Ⅴ、ムーブマスタ言語でのプログラム作成。＊1
マルチウィンドウ方式による作業の効率化、各種編集機能の充実を図りました。
プログラムのステップ実行、ブレークポイントの設定など、動作確認に便利。

■ ３Dビューア

プログラム実行状況や変数、入出力信号などをモニタします。

メンテナンス予報や位置復旧支援機能、パラメータ管理など、保全用機能です。

■ モニタ機能
３Dビューアによるロボットの姿勢や動作の確認、ユーザ定義領域などのリミット値
の確認、基本物体による周辺装置の仮想配置などが可能です。

■ メンテナンス機能

＊1：MELFA BASICは従来から広く利用されているBASIC言語の使いやすさと親しみやすさ
を取り入れながら、ロボットの制御に必要な命令を追加拡充し、発展してきた言語です。
MELFA BASIC IV/Vでは、命令拡充に加えてBASIC言語では苦手であった構造化
や並列処理なども取り込み、さらに使いやすくきめ細かい制御が可能となっています。 

付加機能

入出力

動作関連

区分 主な機能

関節、直線、円弧補間、
最適加減速制御、
コンプライアンス制御、
衝突検知、特異点通過

Bit/Byte/Word信号、
割り込み制御

演算 算術、ポーズ（位置）、
文字列、論理

マルチタスク、トラッキング、
ビジョンセンサ

‘退避点移動
‘ワーク取出位置上空
‘ワーク取出位置
‘0.2秒待機
‘ハンド閉
‘0.2秒待機
‘ワーク取出位置上空
‘信号待ち
‘ワーク置き位置上空
‘ワーク置き位置
‘0.2秒待機
‘ハンド開
‘

Mov Psafe
Mov Pget,-50
Mvs Pget
Dly 0.2
Hclose 1
Dly 0.2
Mvs Pget,-50
Wait M_In（12）=1
Mov Pput,-80
Mvs Pput
Dly 0.2
Hopen 1
・・・・・ 

《Pick&Placeプログラム例》

※Windows®は、米国Microsoft Corporationの、米国およびその他の国における登録商標です。

型名 3D-11C-WINJ／3D-12C-WINJRT ToolBox2 MELFA-Works
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OPTION

部品のバラツキによる位置ズレ吸収や、微小な外力に倣いながら、部品を
傷めずに挿入・組付けが可能です。作業失敗時のポジションラッチ、リトライ
処理による作業安定性を向上します。また、ログデータによる品質管理や
作業ミスの原因解析ができます。

生産の安定性を向上

微小な外力に倣いながら部品を傷めずに挿入・組付けが可能です。接触
時の力検知により、動作方向や押付け力を変更したり、位置情報や力情
報を組合わせたトリガ条件にて、割込み処理を実行することができます。

複雑な組立・加工作業を実現

専用ロボット言語で簡単にプログラミングできます。代表的なアプリケーショ
ンプログラム例をもとに、お客様の作業に合わせて容易に作業プログラム
の作成ができます。

簡単制御

ティーチングボックス上の位置・力データから、正確な位置を迅速に教示で
きます。ティーチングボックスから位置と力のデータやＲＴ ＴｏｏｌＢｏｘ２上のグ
ラフ波形を見ながら、作業状態の確認・調整が可能です。

簡単操作

ハンドにかかる力を感じながら、人と同じように組立・加工作業を行います。
微小な力加減・力検知を必要とする作業を実現します。

項目 単位
－
N

Nm
N

Nm
mA
g

mm
－

仕様値

0.3
0.03
200

IP30

4F-FS001-W1000
1000
30

580
φ90×40

4F-FS001-W200
200
4

360
φ80×32.5

形式

定格荷重

最小制御力

消費電力
質量（センサ単体）
外形寸法
保護構造

Fx、Fy、Fz
Mx、My、Mz
Fx、Fy、Fz
Mx、My、Mz

機能内容項目

力覚制御
スティフネス制御
力制御
ゲイン変更
割込み実行
データラッチ
データ参照
同期データ
開始・終了トリガ
FTP送信
力覚制御
力覚モニタ
教示位置探索
パラメータ設定画面

ロボットを柔らかく制御する機能 
指定した力で押し付けながらロボットを制御する機能 
ロボット動作中に制御特性を変更する機能
位置情報や力情報を組合わせたトリガ条件にて、割り込み処理を実行可能（MOトリガ）
接触時の力覚センサ・ロボット位置を取得する機能
力覚センサデータ表示・最大値を保持する機能
位置情報と同期した力覚センサ情報をログデータとして取得・グラフ表示する機能
ロボットプログラム上でロギング開始･終了命令を指定可能
取得したログファイルをFTPサーバーにファイル転送する機能
ジョグ動作中に力覚制御の有効/無効切替・制御条件の設定
センサデータ・力覚制御設定状態を表示
接触位置を探索する機能
力覚機能専用パラメータ設定画面（R56TB／R57TB専用）

力覚検知

力覚ログ

ティーチングボックス

コントローラ

力覚センサ仕様

製品機能

ティーチングボックス
（R56TB/R57TB/

R32TB/R33TB）

RV-F

RT ToolBox2 

⑥電源ケーブル

ロボット
コントローラ

②力覚I/Fユニット（2F-TZ561）

⑧SSCNET Ⅲ

⑦RS-422

①力覚センサ

③センサ取付
　アダプタ

④アダプタケーブル

LAN/USB

〈製品構成〉

項目 単位
ch

ch

Vdc
W

mm
kg

仕様値
1（センサ接続用）

1
（ロボットコントローラおよび付加軸アンプ接続用）

24±5%
25

225（W）×111（D）×48（H）
約0.８

IP20（盤設置、開放型）

インターフェース

電源

外形寸法
質量
構造

RS-422

SSCNETⅢ

入力電圧
消費電力

力覚インターフェースユニット仕様

名称 数量
１台
１台
１個
１本

①
②
③
④

力覚センサ
力覚センサインターフェースユニット
センサ取付アダプタ ※1

アダプタケーブル

構成部品
名称 数量

１台
１m
５m
10m

⑤
⑥
⑦
⑧

ＤＣ２４Ｖ電源
ＤＣ２４Ｖ電源ケーブル
ユニット～センサ間ケーブル
ＳＳＣＮＥＴⅢケーブル

⑤DC24V
電源

製品構成

型名 4F-FS001-W200/1000

※1 4F-FS001-W1000には同梱されていません。
ご使用になられるロボット機種に応じて右表より選択し、別途お買い求めいただく必要があります。 ※ 4F-FS001-W200にはセンサ取付けアダプタが同梱されています。（RV-2/4/7F用）

品名 型名
1F-FSFLGSET-01
1F-FSFLGSET-02

センサ取付けアダプタ（RV-2/4/7F用） 
センサ取付けアダプタ（RV-13/20F用）

センサ取付けアダプタ（4F-FS001-W1000用）

力覚センサセット

小型・省配線なスタンドアローンタイプ

■PatMax Redline（＊1）を搭載し、ワークを
高速に識別できます。

■lコンパクトサイズ（31×31×75mm）のた
め、狭いスペースや手が届きにくい場所に
設置したり、ロボットハンドなどに搭載する
ことができます。

■PoE搭載の省配線スタンドアローンビジョ
ンセンサです。

VS80シリーズ

照明一体型・コンパクトサイズ

■PatMax Redline（＊1）を搭載し、ワークを
高速に識別できます。

■豊富なオプション品から照明・レンズ・フィ
ルタなど自由に選ぶことができ、お客様の
用途に合わせて柔軟にカスタマイズでき
ます。

■IP67規格に準拠しているため、塵や浸水
に耐えられます。

VS70シリーズ

使いやすさを重視したIn-Sight Explorer for MELSENSOR Visionにより、
４つのステップで画像取り込みから結果出力まで、構築できます。

①認識マークをビジョン
　視野の中心近辺に固定

②マークをビジョン登録
　（パターン、ブロブなど）

③ロボット運転実行 ④ロボットが移動しなが
らビジョン認識しキャ
リブレーション完了

素早く直観的なセットアップ

ビジョン専用命令や状態変数を搭載し、ビジョンシステムの起動やjobの選択、
データ受信などの制御を、プロトコルを意識せず簡単に行うことができます。

※カメラを架台に取付けた場合にも対応可能です。

ロボット言語による簡単制御

専用プログラムを実行することにより、自動的にキャリブレーションが実施できます。
プログラムは三菱FAサイトからサンプルプログラムをダウンロードください。

専用プログラムによる簡単キャリブレーション

命令語 内容
NVOpen
NVRun
NVClose
NVLoad
NVTrg

ビジョンシステムと接続し、ビジョンシステムにログオンする。
指定したビジョンプログラムを起動する。
ビジョンシステムとの接続を切断する。
指定したビジョンプログラムを起動可能な状態にする。
ビジョンシステムに、撮像を要求し、指定時間後にエンコーダ値を取得する。

ロボットコントローラ仕様

接続可能機種一覧

項目 仕様

適用ロボットコントローラ
接続ロボット
ビジョンとロボットの
接続台数
ロボットプログラム言語

ソフトウェア

CR7ｘｘ／CRnQ-7xx／CRnD-7xx／CR800
全機種
ロボットコントローラ1台あたりのカメラ使用台数：最大7台
ビジョンシステム1台あたりのロボット接続可能台数：最大3台
MELFA-BASICに、ビジョンセンサ専用の命令を搭載

ロボットコントローラ：
　CR800-R/Q/Dシリーズ
 CR750シリーズ
　CRnQ-700シリーズ：Ｒ1版以降
　CRnD-700シリーズ：Ｓ版以降
RT ToolBox3 ：Ver.1.0 以降を推奨

型名 VS80M-100-E
モノクロ
●
－
1倍
－

VS80M-200-E（ER）
モノクロ
●
－
1.5倍
－（●）

VS80M-400-E（ER）
モノクロ
●
－
2倍
－（●）

VS80M-202-E（ER）
モノクロ
－
●
1.5倍
－（●）

VS80M-402-E（ER）
モノクロ
－
●
2倍
－（●）

撮像

画像解像度（ピクセル）

プロセッサ能力 （＊1）
PatMax Redline （＊2）

640×480
1600×1200

ビジョンセンサ

生産現場での自動検査、測定、識別などの用途に使用できる、小型でネットワーク
接続およびスタンドアローンで運用できるビジョンセンサです。

＊1：VS80M-100-Eをもとにした倍率です。
＊2：かっこ内の記号はVS80M-□-ERの仕様です。
＊3：VS70M-600-Eをもとにした倍率です。
＊4：かっこ内の記号はVS70M-□-ERの仕様です。

＊1：高速・高精度なパターンマッチングアルゴリズム

MELSENSOR

型名 VS70M-600-E（ER）
モノクロ
●
●
－
1倍
－（●）

VS70M-800-E（ER）
モノクロ
●
●
－

1.25倍
－（●）

VS70M-802-E（ER）
モノクロ
－
－
●

1.25倍
－（●）

撮像

画像解像度（ピクセル）

プロセッサ能力 （＊3）
PatMax Redline （＊4）

640×480
800×600
1600×1200
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部品のバラツキによる位置ズレ吸収や、微小な外力に倣いながら、部品を
傷めずに挿入・組付けが可能です。作業失敗時のポジションラッチ、リトライ
処理による作業安定性を向上します。また、ログデータによる品質管理や
作業ミスの原因解析ができます。

生産の安定性を向上

微小な外力に倣いながら部品を傷めずに挿入・組付けが可能です。接触
時の力検知により、動作方向や押付け力を変更したり、位置情報や力情
報を組合わせたトリガ条件にて、割込み処理を実行することができます。

複雑な組立・加工作業を実現

専用ロボット言語で簡単にプログラミングできます。代表的なアプリケーショ
ンプログラム例をもとに、お客様の作業に合わせて容易に作業プログラム
の作成ができます。

簡単制御

ティーチングボックス上の位置・力データから、正確な位置を迅速に教示で
きます。ティーチングボックスから位置と力のデータやＲＴ ＴｏｏｌＢｏｘ２上のグ
ラフ波形を見ながら、作業状態の確認・調整が可能です。

簡単操作

ハンドにかかる力を感じながら、人と同じように組立・加工作業を行います。
微小な力加減・力検知を必要とする作業を実現します。

項目 単位
－
N

Nm
N

Nm
mA
g

mm
－

仕様値

0.3
0.03
200

IP30

4F-FS001-W1000
1000
30

580
φ90×40

4F-FS001-W200
200
4

360
φ80×32.5

形式

定格荷重

最小制御力

消費電力
質量（センサ単体）
外形寸法
保護構造

Fx、Fy、Fz
Mx、My、Mz
Fx、Fy、Fz
Mx、My、Mz

機能内容項目

力覚制御
スティフネス制御
力制御
ゲイン変更
割込み実行
データラッチ
データ参照
同期データ
開始・終了トリガ
FTP送信
力覚制御
力覚モニタ
教示位置探索
パラメータ設定画面

ロボットを柔らかく制御する機能 
指定した力で押し付けながらロボットを制御する機能 
ロボット動作中に制御特性を変更する機能
位置情報や力情報を組合わせたトリガ条件にて、割り込み処理を実行可能（MOトリガ）
接触時の力覚センサ・ロボット位置を取得する機能
力覚センサデータ表示・最大値を保持する機能
位置情報と同期した力覚センサ情報をログデータとして取得・グラフ表示する機能
ロボットプログラム上でロギング開始･終了命令を指定可能
取得したログファイルをFTPサーバーにファイル転送する機能
ジョグ動作中に力覚制御の有効/無効切替・制御条件の設定
センサデータ・力覚制御設定状態を表示
接触位置を探索する機能
力覚機能専用パラメータ設定画面（R56TB／R57TB専用）

力覚検知

力覚ログ

ティーチングボックス

コントローラ

力覚センサ仕様

製品機能

ティーチングボックス
（R56TB/R57TB/

R32TB/R33TB）

RV-F

RT ToolBox2 

⑥電源ケーブル

ロボット
コントローラ

②力覚I/Fユニット（2F-TZ561）

⑧SSCNET Ⅲ

⑦RS-422

①力覚センサ

③センサ取付
　アダプタ

④アダプタケーブル

LAN/USB

〈製品構成〉

項目 単位
ch

ch

Vdc
W

mm
kg

仕様値
1（センサ接続用）

1
（ロボットコントローラおよび付加軸アンプ接続用）

24±5%
25

225（W）×111（D）×48（H）
約0.８

IP20（盤設置、開放型）

インターフェース

電源

外形寸法
質量
構造

RS-422

SSCNETⅢ

入力電圧
消費電力

力覚インターフェースユニット仕様

名称 数量
１台
１台
１個
１本

①
②
③
④

力覚センサ
力覚センサインターフェースユニット
センサ取付アダプタ ※1

アダプタケーブル

構成部品
名称 数量

１台
１m
５m
10m

⑤
⑥
⑦
⑧

ＤＣ２４Ｖ電源
ＤＣ２４Ｖ電源ケーブル
ユニット～センサ間ケーブル
ＳＳＣＮＥＴⅢケーブル

⑤DC24V
電源

製品構成

型名 4F-FS001-W200/1000

※1 4F-FS001-W1000には同梱されていません。
ご使用になられるロボット機種に応じて右表より選択し、別途お買い求めいただく必要があります。 ※ 4F-FS001-W200にはセンサ取付けアダプタが同梱されています。（RV-2/4/7F用）

品名 型名
1F-FSFLGSET-01
1F-FSFLGSET-02

センサ取付けアダプタ（RV-2/4/7F用） 
センサ取付けアダプタ（RV-13/20F用）

センサ取付けアダプタ（4F-FS001-W1000用）

力覚センサセット

小型・省配線なスタンドアローンタイプ

■PatMax Redline（＊1）を搭載し、ワークを
高速に識別できます。

■lコンパクトサイズ（31×31×75mm）のた
め、狭いスペースや手が届きにくい場所に
設置したり、ロボットハンドなどに搭載する
ことができます。

■PoE搭載の省配線スタンドアローンビジョ
ンセンサです。

VS80シリーズ

照明一体型・コンパクトサイズ

■PatMax Redline（＊1）を搭載し、ワークを
高速に識別できます。

■豊富なオプション品から照明・レンズ・フィ
ルタなど自由に選ぶことができ、お客様の
用途に合わせて柔軟にカスタマイズでき
ます。

■IP67規格に準拠しているため、塵や浸水
に耐えられます。

VS70シリーズ

使いやすさを重視したIn-Sight Explorer for MELSENSOR Visionにより、
４つのステップで画像取り込みから結果出力まで、構築できます。

①認識マークをビジョン
　視野の中心近辺に固定

②マークをビジョン登録
　（パターン、ブロブなど）

③ロボット運転実行 ④ロボットが移動しなが
らビジョン認識しキャ
リブレーション完了

素早く直観的なセットアップ

ビジョン専用命令や状態変数を搭載し、ビジョンシステムの起動やjobの選択、
データ受信などの制御を、プロトコルを意識せず簡単に行うことができます。

※カメラを架台に取付けた場合にも対応可能です。

ロボット言語による簡単制御

専用プログラムを実行することにより、自動的にキャリブレーションが実施できます。
プログラムは三菱FAサイトからサンプルプログラムをダウンロードください。

専用プログラムによる簡単キャリブレーション

命令語 内容
NVOpen
NVRun
NVClose
NVLoad
NVTrg

ビジョンシステムと接続し、ビジョンシステムにログオンする。
指定したビジョンプログラムを起動する。
ビジョンシステムとの接続を切断する。
指定したビジョンプログラムを起動可能な状態にする。
ビジョンシステムに、撮像を要求し、指定時間後にエンコーダ値を取得する。

ロボットコントローラ仕様

接続可能機種一覧

項目 仕様

適用ロボットコントローラ
接続ロボット
ビジョンとロボットの
接続台数
ロボットプログラム言語

ソフトウェア

CR7ｘｘ／CRnQ-7xx／CRnD-7xx／CR800
全機種
ロボットコントローラ1台あたりのカメラ使用台数：最大7台
ビジョンシステム1台あたりのロボット接続可能台数：最大3台
MELFA-BASICに、ビジョンセンサ専用の命令を搭載

ロボットコントローラ：
　CR800-R/Q/Dシリーズ
 CR750シリーズ
　CRnQ-700シリーズ：Ｒ1版以降
　CRnD-700シリーズ：Ｓ版以降
RT ToolBox3 ：Ver.1.0 以降を推奨

型名 VS80M-100-E
モノクロ
●
－
1倍
－

VS80M-200-E（ER）
モノクロ
●
－
1.5倍
－（●）

VS80M-400-E（ER）
モノクロ
●
－
2倍
－（●）

VS80M-202-E（ER）
モノクロ
－
●
1.5倍
－（●）

VS80M-402-E（ER）
モノクロ
－
●
2倍
－（●）

撮像

画像解像度（ピクセル）

プロセッサ能力 （＊1）
PatMax Redline （＊2）

640×480
1600×1200

ビジョンセンサ

生産現場での自動検査、測定、識別などの用途に使用できる、小型でネットワーク
接続およびスタンドアローンで運用できるビジョンセンサです。

＊1：VS80M-100-Eをもとにした倍率です。
＊2：かっこ内の記号はVS80M-□-ERの仕様です。
＊3：VS70M-600-Eをもとにした倍率です。
＊4：かっこ内の記号はVS70M-□-ERの仕様です。

＊1：高速・高精度なパターンマッチングアルゴリズム

MELSENSOR

型名 VS70M-600-E（ER）
モノクロ
●
●
－
1倍
－（●）

VS70M-800-E（ER）
モノクロ
●
●
－

1.25倍
－（●）

VS70M-802-E（ER）
モノクロ
－
－
●

1.25倍
－（●）

撮像

画像解像度（ピクセル）

プロセッサ能力 （＊3）
PatMax Redline （＊4）

640×480
800×600
1600×1200

ビジョンシステム

72
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多機能ハンド

RＶ-4F／7F／13F／20Fシリーズ
No. 名称 ： 形式 数量 購入先 備考
1
2
3
4
5

6

7

8

9

1
1
1
1
1

1

1

1

1

TAIYO

お客様製作品

三菱電機

三菱電機

電動ハンド
電動ハンド用制御ユニット：ESC11-B-12XW111-5
アダプタケーブル：ESA-C03-12XW113
電動ハンド取付フランジ
電動ハンド制御ユニット取付架台
ロボット本体

ロボット本体標準（外装）仕様

ベース部外部配線セット：1F-HA0□S-01

フォアアーム部外部配線セット：1F-HB0□S-01

手首配線内装仕様：RV-□F-SH02/SH03

お客様でご使用になる電動ハンド

電動ハンド先端固定用
フォアアームから配線する場合

標準仕様
フォアアーム部、ベース部にそれぞれ外部配線セット（オプション）接続必要 
1F-HA01S-01：ハンド入力信号、イーサネット信号と共用の場合
1F-HA02S-01：力覚センサ信号、イーサネット信号と共用の場合
1F-HB01S-01：ハンド入力信号、イーサネット信号と共用の場合
1F-HB02S-01：力覚センサ信号、イーサネット信号と共用の場合
手首配線特殊仕様
-SH02：ハンド入力信号、ビジョンセンサ信号と共用の場合
-SH03：力覚センサ信号、ビジョンセンサ信号と共用の場合

RＶ-2F
No. 名称 ： 形式 数量 購入先
1
2
3
4

1
1
1
1

TAIYO

お客様製作品
三菱電機

電動ハンド
電動ハンド用制御ユニット：ESC11-B-11XW133-5
電動ハンド取付フランジ
ロボット本体

お客様でご使用になる電動ハンド

電動ハンド先端固定用
標準仕様

RH-Fシリーズ
No. 名称 ： 形式 数量 購入先 備考
1
2

3

4
5

1
1

1

適宜
1

TAIYO

ヘラマンタイトン(株)
お客様製作品

電動電動ハンド  
電動ハンド用制御ユニット：ESC11-B-12XW111-5  
中継ケーブル

RH-3FH35/45/5515(12C)　
RH-6FH35/45/5520(M)(C)

RH-6FH35/45/5534(M)(C)

RH-12FH55/70/8535(M)(C)
RH-20FH8535(M)(C)
RH-12FH55/70/8545(M)(C)
RH-20FH10035/45(M)(C)

結束バンド、ナイロンクランプなど  
電動ハンド取付フランジ  

お客様でご使用になる電動ハンド

ケーブル固定用
電動ハンドのシャフト先端固定用

電動ハンド必要機器構成

ESA-C13-12XW112
(長さ：1300+240mm)
ESA-C16-12XW112
(長さ：1600+240mm)
ESA-C18-12XW112
(長さ：1800+240mm)
ESA-C21-12XW112
(長さ：2100+150mm)

〈RH-Fハンド取付図〉 

ハンドケーブル

電動ハンド用制御ユニット

制御ユニット取付プレート

電動ハンド

〈RV-2Ｆ取付図〉

電動ハンド用制御ユニット

電動ハンド

第2アーム

〈RV-4Ｆ/7F/13F/20F取付図〉

電動ハンド アダプタケーブル

電動ハンド用
制御ユニット

フォアアーム部

機内ケーブル引出し

ベース部

備考

注）電動ハンド本体より出ているケーブルは屈曲仕様ではありませんので、ストレスや引っ張り力がかからないように注意してください。

ワークに応じた把持力・把持速度を設定
トルク指定・把持速度設定により、やわらかいワーク、重量物などつかむ対
象に応じた把持パターンを設定することが可能です。

ワーク外形に応じた動作ストロークを設定
動作位置指定により、複数の大きさの異なるワークを扱う場合でも、最適な
ストロークを指定することが可能です。

ハンドリングだけでなく、検査への適用も容易
ハンドのトルクや位置のフィードバックにより、把持の成功／失敗や、ワーク
寸法測定による合否判定等、製品検査への適用が可能です。

エアシリンダでは実現不可能な高機能な動作制御

ワーク外形に応じた動作ストローク、把持力をロボットプログラムで簡単に
設定できます。

簡単制御

ティーチングボックスから自由に操作できます。

簡単操作

電動ならではの高精度の把持力・位置・速度制御と、豊富な機能、
ラインアップにより、お客様の様々な用途に対応いたします。

仕様／機能

多機能ハンド（TAIYO製：三菱電機産業用ロボット専用品）

No.
機　種 ①電動ハンド本体 ②電動ハンド制御ユニット（＊1）

メーカ：三菱電機 メーカ：TAIYO メーカ：TAIYO
備　考

1

2
3

TAIYOの
カタログから選定

ESC11-B-12XW111-5

ESC11-B-12XW111-5
ESC11-B-11XW133-5

－
－

RV-4F、RV-7F、RV-13/20F　
シリーズ
RH-3/6/12/20FH-D（/Q）
RV-2F　シリーズ

項目 仕様（案） 備考
外形寸法
質量

入力電源

教示点数

60mm×60mm×40mm
約200g

24VDC

32点／ハンド1台

ロボットコントローラより給電
（お客様電源用意は不要です）
多点位置制御用の位置データ

＊1）ハンドケーブルは機種により異なります。詳細は弊社までお問い合わせください。
（注）電動ハンド本体をメカニカルインターフェースに装着する場合、別途電動ハンド取付フランジ（アタッチメント）を製作ください。

〈オプション範囲〉

電動ハンド本体①

ハンドケーブル②
 　（屈曲仕様）

取り付け

ロボットケーブル②
電動ハンド用制御ユニット②

取り付け

0.9

把持力（N）
0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100 150 300

3
1.5 5
1.8 6

6.6 22
12 40

15 50
45 150

15 50

75 250

45 150

15 50
45 150

0.75 2.5
0.6 2

3 10
6 20

ストローク

ESG1-SS-2005-3N-11XW107
ESG1-SS-2005-5N-11XW107
ESG1-SS-2010-11XW107
ESG1-SS-2815-11XW107
ESG1-SS-4225-11XW107

ESG1-SD-2005-11XW108

シンプルカム
タイプ

ESG1-SD-2810-11XW108
ESG1-SD-4220-11XW108

ESG1-FS-2020-11XW109
ESG1-FS-2840-11XW109

ESG1-FT-2020-11XW109
ESG1-FT-2840-11XW109

ESG1-ST-2004-11XW110
ESG1-ST-2013-11XW110
ESG1-ST-2820-11XW110
ESG1-ST-4230-11XW110

ダブルカム
タイプ

ネジタイプ
ストレート形

ネジタイプ
ティー形

3つ爪タイプ

形　式（三菱電機専用）タイプ

3.2
3.2
7.6

14.3
23.5

5.0
10.0
19.3

19.0
38.0

19.0
38.0

3.5
13.0
20.0
30.0

※形式は、電動ハンド本体のものです。制御ユニットは対象ロボットで異なる場合がありますので、ご注文の際は対象ロボットもご指定ください。

※その他の機種については弊社までお問い合わせください。

２
つ
爪
タ
イ
プ

別途、ベース部外部配線セットと
フォアアーム部外部配線セットが必要です。

（注）

多機能電動ハンド

RＶ-4F／7F／13F／20Fシリーズ
No. 名称 ： 形式 数量 購入先 備考
1
2
3
4
5

6

7

8

9

1
1
1
1
1

1

1

1

1

TAIYO

お客様製作品

三菱電機

三菱電機

電動ハンド
電動ハンド用制御ユニット：ESC11-B-12XW111-5
アダプタケーブル：ESA-C03-12XW113
電動ハンド取付フランジ
電動ハンド制御ユニット取付架台
ロボット本体

ロボット本体標準（外装）仕様

ベース部外部配線セット：1F-HA0□S-01

フォアアーム部外部配線セット：1F-HB0□S-01

手首配線内装仕様：RV-□F-SH02/SH03

お客様でご使用になる電動ハンド

電動ハンド先端固定用
フォアアームから配線する場合

標準仕様
フォアアーム部、ベース部にそれぞれ外部配線セット（オプション）接続必要 
1F-HA01S-01：ハンド入力信号、イーサネット信号と共用の場合
1F-HA02S-01：力覚センサ信号、イーサネット信号と共用の場合
1F-HB01S-01：ハンド入力信号、イーサネット信号と共用の場合
1F-HB02S-01：力覚センサ信号、イーサネット信号と共用の場合
手首配線特殊仕様
-SH02：ハンド入力信号、ビジョンセンサ信号と共用の場合
-SH03：力覚センサ信号、ビジョンセンサ信号と共用の場合

RＶ-2F
No. 名称 ： 形式 数量 購入先
1
2
3
4

1
1
1
1

TAIYO

お客様製作品
三菱電機

電動ハンド
電動ハンド用制御ユニット：ESC11-B-11XW133-5
電動ハンド取付フランジ
ロボット本体

お客様でご使用になる電動ハンド

電動ハンド先端固定用
標準仕様

RH-Fシリーズ
No. 名称 ： 形式 数量 購入先 備考
1
2

3

4
5

1
1

1

適宜
1

TAIYO

ヘラマンタイトン(株)
お客様製作品

電動電動ハンド  
電動ハンド用制御ユニット：ESC11-B-12XW111-5  
中継ケーブル

RH-3FH35/45/5515(12C)　
RH-6FH35/45/5520(M)(C)

RH-6FH35/45/5534(M)(C)

RH-12FH55/70/8535(M)(C)
RH-20FH8535(M)(C)
RH-12FH55/70/8545(M)(C)
RH-20FH10035/45(M)(C)

結束バンド、ナイロンクランプなど  
電動ハンド取付フランジ  

お客様でご使用になる電動ハンド

ケーブル固定用
電動ハンドのシャフト先端固定用

電動ハンド必要機器構成

ESA-C13-12XW112
(長さ：1300+240mm)
ESA-C16-12XW112
(長さ：1600+240mm)
ESA-C18-12XW112
(長さ：1800+240mm)
ESA-C21-12XW112
(長さ：2100+150mm)

〈RH-Fハンド取付図〉 

ハンドケーブル

電動ハンド用制御ユニット

制御ユニット取付プレート

電動ハンド

〈RV-2Ｆ取付図〉

電動ハンド用制御ユニット

電動ハンド

第2アーム

〈RV-4Ｆ/7F/13F/20F取付図〉

電動ハンド アダプタケーブル

電動ハンド用
制御ユニット

フォアアーム部

機内ケーブル引出し

ベース部

備考

注）電動ハンド本体より出ているケーブルは屈曲仕様ではありませんので、ストレスや引っ張り力がかからないように注意してください。

ワークに応じた把持力・把持速度を設定
トルク指定・把持速度設定により、やわらかいワーク、重量物などつかむ対
象に応じた把持パターンを設定することが可能です。

ワーク外形に応じた動作ストロークを設定
動作位置指定により、複数の大きさの異なるワークを扱う場合でも、最適な
ストロークを指定することが可能です。

ハンドリングだけでなく、検査への適用も容易
ハンドのトルクや位置のフィードバックにより、把持の成功／失敗や、ワーク
寸法測定による合否判定等、製品検査への適用が可能です。

エアシリンダでは実現不可能な高機能な動作制御

ワーク外形に応じた動作ストローク、把持力をロボットプログラムで簡単に
設定できます。

簡単制御

ティーチングボックスから自由に操作できます。

簡単操作

電動ならではの高精度の把持力・位置・速度制御と、豊富な機能、
ラインアップにより、お客様の様々な用途に対応いたします。

仕様／機能

多機能ハンド（TAIYO製：三菱電機産業用ロボット専用品）

No.
機　種 ①電動ハンド本体 ②電動ハンド制御ユニット（＊1）

メーカ：三菱電機 メーカ：TAIYO メーカ：TAIYO
備　考

1

2
3

TAIYOの
カタログから選定

ESC11-B-12XW111-5

ESC11-B-12XW111-5
ESC11-B-11XW133-5

－
－

RV-4F、RV-7F、RV-13/20F　
シリーズ
RH-3/6/12/20FH-D（/Q）
RV-2F　シリーズ

項目 仕様（案） 備考
外形寸法
質量

入力電源

教示点数

60mm×60mm×40mm
約200g

24VDC

32点／ハンド1台

ロボットコントローラより給電
（お客様電源用意は不要です）
多点位置制御用の位置データ

＊1）ハンドケーブルは機種により異なります。詳細は弊社までお問い合わせください。
（注）電動ハンド本体をメカニカルインターフェースに装着する場合、別途電動ハンド取付フランジ（アタッチメント）を製作ください。

〈オプション範囲〉

電動ハンド本体①

ハンドケーブル②
 　（屈曲仕様）

取り付け

ロボットケーブル②
電動ハンド用制御ユニット②

取り付け

0.9

把持力（N）
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0.75 2.5
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ストローク

ESG1-SS-2005-3N-11XW107
ESG1-SS-2005-5N-11XW107
ESG1-SS-2010-11XW107
ESG1-SS-2815-11XW107
ESG1-SS-4225-11XW107

ESG1-SD-2005-11XW108

シンプルカム
タイプ

ESG1-SD-2810-11XW108
ESG1-SD-4220-11XW108

ESG1-FS-2020-11XW109
ESG1-FS-2840-11XW109

ESG1-FT-2020-11XW109
ESG1-FT-2840-11XW109

ESG1-ST-2004-11XW110
ESG1-ST-2013-11XW110
ESG1-ST-2820-11XW110
ESG1-ST-4230-11XW110

ダブルカム
タイプ

ネジタイプ
ストレート形

ネジタイプ
ティー形

3つ爪タイプ

形　式（三菱電機専用）タイプ

3.2
3.2
7.6

14.3
23.5

5.0
10.0
19.3

19.0
38.0

19.0
38.0

3.5
13.0
20.0
30.0

※形式は、電動ハンド本体のものです。制御ユニットは対象ロボットで異なる場合がありますので、ご注文の際は対象ロボットもご指定ください。

※その他の機種については弊社までお問い合わせください。

２
つ
爪
タ
イ
プ

別途、ベース部外部配線セットと
フォアアーム部外部配線セットが必要です。

（注）

多機能電動ハンド
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多機能ハンド

RＶ-4F／7F／13F／20Fシリーズ
No. 名称 ： 形式 数量 購入先 備考
1
2
3
4
5

6

7

8

9

1
1
1
1
1

1

1

1

1

TAIYO

お客様製作品

三菱電機

三菱電機

電動ハンド
電動ハンド用制御ユニット：ESC11-B-12XW111-5
アダプタケーブル：ESA-C03-12XW113
電動ハンド取付フランジ
電動ハンド制御ユニット取付架台
ロボット本体

ロボット本体標準（外装）仕様

ベース部外部配線セット：1F-HA0□S-01

フォアアーム部外部配線セット：1F-HB0□S-01

手首配線内装仕様：RV-□F-SH02/SH03

お客様でご使用になる電動ハンド

電動ハンド先端固定用
フォアアームから配線する場合

標準仕様
フォアアーム部、ベース部にそれぞれ外部配線セット（オプション）接続必要 
1F-HA01S-01：ハンド入力信号、イーサネット信号と共用の場合
1F-HA02S-01：力覚センサ信号、イーサネット信号と共用の場合
1F-HB01S-01：ハンド入力信号、イーサネット信号と共用の場合
1F-HB02S-01：力覚センサ信号、イーサネット信号と共用の場合
手首配線特殊仕様
-SH02：ハンド入力信号、ビジョンセンサ信号と共用の場合
-SH03：力覚センサ信号、ビジョンセンサ信号と共用の場合

RＶ-2F
No. 名称 ： 形式 数量 購入先
1
2
3
4

1
1
1
1

TAIYO

お客様製作品
三菱電機

電動ハンド
電動ハンド用制御ユニット：ESC11-B-11XW133-5
電動ハンド取付フランジ
ロボット本体

お客様でご使用になる電動ハンド

電動ハンド先端固定用
標準仕様

RH-Fシリーズ
No. 名称 ： 形式 数量 購入先 備考
1
2

3

4
5

1
1

1

適宜
1

TAIYO

ヘラマンタイトン(株)
お客様製作品

電動電動ハンド  
電動ハンド用制御ユニット：ESC11-B-12XW111-5  
中継ケーブル

RH-3FH35/45/5515(12C)　
RH-6FH35/45/5520(M)(C)

RH-6FH35/45/5534(M)(C)

RH-12FH55/70/8535(M)(C)
RH-20FH8535(M)(C)
RH-12FH55/70/8545(M)(C)
RH-20FH10035/45(M)(C)

結束バンド、ナイロンクランプなど  
電動ハンド取付フランジ  

お客様でご使用になる電動ハンド

ケーブル固定用
電動ハンドのシャフト先端固定用

電動ハンド必要機器構成

ESA-C13-12XW112
(長さ：1300+240mm)
ESA-C16-12XW112
(長さ：1600+240mm)
ESA-C18-12XW112
(長さ：1800+240mm)
ESA-C21-12XW112
(長さ：2100+150mm)

〈RH-Fハンド取付図〉 

ハンドケーブル

電動ハンド用制御ユニット

制御ユニット取付プレート

電動ハンド

〈RV-2Ｆ取付図〉

電動ハンド用制御ユニット

電動ハンド

第2アーム

〈RV-4Ｆ/7F/13F/20F取付図〉

電動ハンド アダプタケーブル

電動ハンド用
制御ユニット

フォアアーム部

機内ケーブル引出し

ベース部

備考

注）電動ハンド本体より出ているケーブルは屈曲仕様ではありませんので、ストレスや引っ張り力がかからないように注意してください。

ワークに応じた把持力・把持速度を設定
トルク指定・把持速度設定により、やわらかいワーク、重量物などつかむ対
象に応じた把持パターンを設定することが可能です。

ワーク外形に応じた動作ストロークを設定
動作位置指定により、複数の大きさの異なるワークを扱う場合でも、最適な
ストロークを指定することが可能です。

ハンドリングだけでなく、検査への適用も容易
ハンドのトルクや位置のフィードバックにより、把持の成功／失敗や、ワーク
寸法測定による合否判定等、製品検査への適用が可能です。

エアシリンダでは実現不可能な高機能な動作制御

ワーク外形に応じた動作ストローク、把持力をロボットプログラムで簡単に
設定できます。

簡単制御

ティーチングボックスから自由に操作できます。

簡単操作

電動ならではの高精度の把持力・位置・速度制御と、豊富な機能、
ラインアップにより、お客様の様々な用途に対応いたします。

仕様／機能

多機能ハンド（TAIYO製：三菱電機産業用ロボット専用品）

No.
機　種 ①電動ハンド本体 ②電動ハンド制御ユニット（＊1）

メーカ：三菱電機 メーカ：TAIYO メーカ：TAIYO
備　考

1

2
3

TAIYOの
カタログから選定

ESC11-B-12XW111-5

ESC11-B-12XW111-5
ESC11-B-11XW133-5

－
－

RV-4F、RV-7F、RV-13/20F　
シリーズ
RH-3/6/12/20FH-D（/Q）
RV-2F　シリーズ

項目 仕様（案） 備考
外形寸法
質量

入力電源

教示点数

60mm×60mm×40mm
約200g

24VDC

32点／ハンド1台

ロボットコントローラより給電
（お客様電源用意は不要です）
多点位置制御用の位置データ

＊1）ハンドケーブルは機種により異なります。詳細は弊社までお問い合わせください。
（注）電動ハンド本体をメカニカルインターフェースに装着する場合、別途電動ハンド取付フランジ（アタッチメント）を製作ください。

〈オプション範囲〉

電動ハンド本体①

ハンドケーブル②
 　（屈曲仕様）

取り付け

ロボットケーブル②
電動ハンド用制御ユニット②

取り付け

0.9

把持力（N）
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ストローク

ESG1-SS-2005-3N-11XW107
ESG1-SS-2005-5N-11XW107
ESG1-SS-2010-11XW107
ESG1-SS-2815-11XW107
ESG1-SS-4225-11XW107

ESG1-SD-2005-11XW108

シンプルカム
タイプ

ESG1-SD-2810-11XW108
ESG1-SD-4220-11XW108

ESG1-FS-2020-11XW109
ESG1-FS-2840-11XW109

ESG1-FT-2020-11XW109
ESG1-FT-2840-11XW109

ESG1-ST-2004-11XW110
ESG1-ST-2013-11XW110
ESG1-ST-2820-11XW110
ESG1-ST-4230-11XW110

ダブルカム
タイプ

ネジタイプ
ストレート形

ネジタイプ
ティー形

3つ爪タイプ

形　式（三菱電機専用）タイプ

3.2
3.2
7.6

14.3
23.5

5.0
10.0
19.3

19.0
38.0

19.0
38.0

3.5
13.0
20.0
30.0

※形式は、電動ハンド本体のものです。制御ユニットは対象ロボットで異なる場合がありますので、ご注文の際は対象ロボットもご指定ください。

※その他の機種については弊社までお問い合わせください。

２
つ
爪
タ
イ
プ

別途、ベース部外部配線セットと
フォアアーム部外部配線セットが必要です。

（注）

多機能電動ハンド

RＶ-4F／7F／13F／20Fシリーズ
No. 名称 ： 形式 数量 購入先 備考
1
2
3
4
5

6

7

8

9

1
1
1
1
1

1

1

1

1

TAIYO

お客様製作品

三菱電機

三菱電機

電動ハンド
電動ハンド用制御ユニット：ESC11-B-12XW111-5
アダプタケーブル：ESA-C03-12XW113
電動ハンド取付フランジ
電動ハンド制御ユニット取付架台
ロボット本体

ロボット本体標準（外装）仕様

ベース部外部配線セット：1F-HA0□S-01

フォアアーム部外部配線セット：1F-HB0□S-01

手首配線内装仕様：RV-□F-SH02/SH03

お客様でご使用になる電動ハンド

電動ハンド先端固定用
フォアアームから配線する場合

標準仕様
フォアアーム部、ベース部にそれぞれ外部配線セット（オプション）接続必要 
1F-HA01S-01：ハンド入力信号、イーサネット信号と共用の場合
1F-HA02S-01：力覚センサ信号、イーサネット信号と共用の場合
1F-HB01S-01：ハンド入力信号、イーサネット信号と共用の場合
1F-HB02S-01：力覚センサ信号、イーサネット信号と共用の場合
手首配線特殊仕様
-SH02：ハンド入力信号、ビジョンセンサ信号と共用の場合
-SH03：力覚センサ信号、ビジョンセンサ信号と共用の場合

RＶ-2F
No. 名称 ： 形式 数量 購入先
1
2
3
4

1
1
1
1

TAIYO

お客様製作品
三菱電機

電動ハンド
電動ハンド用制御ユニット：ESC11-B-11XW133-5
電動ハンド取付フランジ
ロボット本体

お客様でご使用になる電動ハンド

電動ハンド先端固定用
標準仕様

RH-Fシリーズ
No. 名称 ： 形式 数量 購入先 備考
1
2

3

4
5

1
1

1

適宜
1

TAIYO

ヘラマンタイトン(株)
お客様製作品

電動電動ハンド  
電動ハンド用制御ユニット：ESC11-B-12XW111-5  
中継ケーブル

RH-3FH35/45/5515(12C)　
RH-6FH35/45/5520(M)(C)

RH-6FH35/45/5534(M)(C)

RH-12FH55/70/8535(M)(C)
RH-20FH8535(M)(C)
RH-12FH55/70/8545(M)(C)
RH-20FH10035/45(M)(C)

結束バンド、ナイロンクランプなど  
電動ハンド取付フランジ  

お客様でご使用になる電動ハンド

ケーブル固定用
電動ハンドのシャフト先端固定用

電動ハンド必要機器構成

ESA-C13-12XW112
(長さ：1300+240mm)
ESA-C16-12XW112
(長さ：1600+240mm)
ESA-C18-12XW112
(長さ：1800+240mm)
ESA-C21-12XW112
(長さ：2100+150mm)

〈RH-Fハンド取付図〉 

ハンドケーブル

電動ハンド用制御ユニット

制御ユニット取付プレート

電動ハンド

〈RV-2Ｆ取付図〉

電動ハンド用制御ユニット

電動ハンド

第2アーム

〈RV-4Ｆ/7F/13F/20F取付図〉

電動ハンド アダプタケーブル

電動ハンド用
制御ユニット

フォアアーム部

機内ケーブル引出し

ベース部

備考

注）電動ハンド本体より出ているケーブルは屈曲仕様ではありませんので、ストレスや引っ張り力がかからないように注意してください。

ワークに応じた把持力・把持速度を設定
トルク指定・把持速度設定により、やわらかいワーク、重量物などつかむ対
象に応じた把持パターンを設定することが可能です。

ワーク外形に応じた動作ストロークを設定
動作位置指定により、複数の大きさの異なるワークを扱う場合でも、最適な
ストロークを指定することが可能です。

ハンドリングだけでなく、検査への適用も容易
ハンドのトルクや位置のフィードバックにより、把持の成功／失敗や、ワーク
寸法測定による合否判定等、製品検査への適用が可能です。

エアシリンダでは実現不可能な高機能な動作制御

ワーク外形に応じた動作ストローク、把持力をロボットプログラムで簡単に
設定できます。

簡単制御

ティーチングボックスから自由に操作できます。

簡単操作

電動ならではの高精度の把持力・位置・速度制御と、豊富な機能、
ラインアップにより、お客様の様々な用途に対応いたします。

仕様／機能

多機能ハンド（TAIYO製：三菱電機産業用ロボット専用品）

No.
機　種 ①電動ハンド本体 ②電動ハンド制御ユニット（＊1）

メーカ：三菱電機 メーカ：TAIYO メーカ：TAIYO
備　考

1

2
3

TAIYOの
カタログから選定

ESC11-B-12XW111-5

ESC11-B-12XW111-5
ESC11-B-11XW133-5

－
－

RV-4F、RV-7F、RV-13/20F　
シリーズ
RH-3/6/12/20FH-D（/Q）
RV-2F　シリーズ

項目 仕様（案） 備考
外形寸法
質量

入力電源

教示点数

60mm×60mm×40mm
約200g

24VDC

32点／ハンド1台

ロボットコントローラより給電
（お客様電源用意は不要です）
多点位置制御用の位置データ

＊1）ハンドケーブルは機種により異なります。詳細は弊社までお問い合わせください。
（注）電動ハンド本体をメカニカルインターフェースに装着する場合、別途電動ハンド取付フランジ（アタッチメント）を製作ください。

〈オプション範囲〉

電動ハンド本体①

ハンドケーブル②
 　（屈曲仕様）

取り付け

ロボットケーブル②
電動ハンド用制御ユニット②

取り付け

0.9

把持力（N）
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ストローク

ESG1-SS-2005-3N-11XW107
ESG1-SS-2005-5N-11XW107
ESG1-SS-2010-11XW107
ESG1-SS-2815-11XW107
ESG1-SS-4225-11XW107

ESG1-SD-2005-11XW108

シンプルカム
タイプ

ESG1-SD-2810-11XW108
ESG1-SD-4220-11XW108

ESG1-FS-2020-11XW109
ESG1-FS-2840-11XW109

ESG1-FT-2020-11XW109
ESG1-FT-2840-11XW109

ESG1-ST-2004-11XW110
ESG1-ST-2013-11XW110
ESG1-ST-2820-11XW110
ESG1-ST-4230-11XW110

ダブルカム
タイプ

ネジタイプ
ストレート形

ネジタイプ
ティー形

3つ爪タイプ

形　式（三菱電機専用）タイプ

3.2
3.2
7.6

14.3
23.5

5.0
10.0
19.3

19.0
38.0

19.0
38.0

3.5
13.0
20.0
30.0

※形式は、電動ハンド本体のものです。制御ユニットは対象ロボットで異なる場合がありますので、ご注文の際は対象ロボットもご指定ください。

※その他の機種については弊社までお問い合わせください。

２
つ
爪
タ
イ
プ

別途、ベース部外部配線セットと
フォアアーム部外部配線セットが必要です。

（注）

多機能電動ハンド
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Ｉ＝Ｉz１＋Ｉz２＋W１Ｌ１２＋W２Ｌ２２

Ｌ１

Ｌ2

W１

W2

Ｉ ：Ｊ４軸まわりの全イナーシャ
Ｉz ：負荷イナーシャ
Ｗ ：それぞれの質量（ｋｇ）

角形の場合

Ｊ４軸まわりの全イナーシャを計算します。

丸形の場合

ａ2＋ｂ2
負荷イナーシャ：Ｉz＝Ｗ・

１２
ｒ2

負荷イナーシャ：Ｉz＝Ｗ・
２

【計算例】

ａ ｂ

ｒ

ハンド

ワーク

ハンドの重心

ワークの重心

Ｊ４軸まわりの全イナーシャは

Ｉ＝０．００６８＋０．００１２＋２．５×０．０５２＋１．５×０．１２

＝０．０３０ｋｇ・ｍ２

負荷モーメントの計算例 （フランジ下向き状態のＪ５軸の場合）

ハンド W1ｋｇ

ワーク W2ｋｇ

ハンドの重心

ワークの重心

Ｊ５軸

イナーシャ計算方法

ロボット先端のメカニカルインターフェースには許容イナーシャが設定されています。これを超える負荷を装着した場合、動作時の
振動や過負荷アラームが発生する場合があります。したがって、ロボット選定時、先端に取り付けるハンドや負荷が適しているか
どうかを検討する必要があります。以下、負荷イナーシャの計算方法について説明します。

ＲＨ-６ＦＨの許容イナーシャ（定格）は０．０１ｋｇ・ｍ２であるため、０．０３０ｋｇ・ｍ２は許容イナーシャを超えています。
しかし、ハンド重心をＪ４軸回転軸に合わせ、さらにワークをＪ４軸直下で把持するようにすると、Ｌ1、Ｌ2ともに０になるため、Ｊ４軸まわりの全イナーシャは、

Ｉ＝０．００６８＋０．００１２＝０．００８ｋｇ・ｍ２＜０．０１ｋｇ・ｍ２

となり、許容イナーシャ内に入ることになります。
許容イナーシャを超えた場合でも、把持方法や位置の変更など検討ください。

例１   水平多関節型ロボットの場合

例２   垂直多関節型ロボットの場合

ハンド W1ｋｇ

ワーク W2ｋｇ

ハンドの重心

ワークの重心

Ｊ6軸

Ｌ１

Ｌ2

50

100

2.5ｋｇ

1.5ｋｇ

ハンド ワーク

0.152＋0.12
負荷イナーシャ：Ｉz1＝2.5×

＝0.0068ｋｇ・m2 ＝0.0012ｋｇ・m2

１２
0.042

負荷イナーシャ：Ｉz2＝1.5×
２

150 100

40

ハンド

ワーク

ハンドの重心

ワークの重心

垂直多関節型ロボットの場合は、手首軸(J4軸～J6軸)の負荷モーメントに対する検討、手首軸(J4軸～J6軸)の負荷イナーシャに対する検討が必要に
なります。使用するハンド、ワークの姿勢を考慮して、J4軸～J6軸の各軸にかかる負荷モーメント、負荷イナーシャを計算し、検討してください。以下に検
討の一例を記載します。

右図のように、
ハンド質量 ：Ｗ１ （kg）
ハンド重心位置 ：Ｌ１ （ｍ）
ワーク質量 ：Ｗ2 （kg）
ワーク重心位置 ：Ｌ2 （ｍ）
とした場合、Ｊ５軸に加わる負荷モーメントは下記のようになります。
但し、ｇ：重力加速度（ｍ/sec2）。

Ｊ５軸の負荷モーメント（Ｎｍ）：Ｍ＝Ｗ１×Ｌ１×ｇ＋Ｗ2×Ｌ2×ｇ
この値Ｍが、選定対象機種の許容モーメント以内であることを確認します。

負荷イナーシャの計算例 （J6軸の場合）

右図のように、
ハンド質量 ：Ｗ１ （kg）
Ｊ６軸中心からハンド重心位置までの距離 ：Ｌ１ （ｍ）
ワーク質量 ：Ｗ2 （kg）
ワーク重心位置 ：Ｌ2 （ｍ）
の場合のＪ６軸まわりの負荷イナーシャは、下記のようになります。

ハンド、ワークの形状は、それぞれ角形とし、a1×b1、a2×b2とします。
（ａ：縦の長さ、ｂ：横の長さ）

ハンドのＪ６軸まわりの負荷イナーシャ（kg・ｍ2）：
  Ｉ1＝Ｉz1＋Ｗ1×Ｌ12＝Ｗ1×（a12＋b12）／12＋Ｗ1×Ｌ12

ワークのＪ６軸まわりの負荷イナーシャ（kg・ｍ2）：
  Ｉ2＝Ｉz2＋Ｗ2×Ｌ22＝Ｗ2×（a22＋b22）／12＋Ｗ2×Ｌ22

ハンド＋ワークによるＪ６軸まわりの負荷イナーシャ（kg・ｍ2）：
  I＝Ｉ1＋Ｉ2

この値Iが、選定対象機種の許容イナーシャ以内であることを確認します。

Ｌ１

Ｌ2

注）真下方向以外の姿勢変更が大きい場合は、J4軸周りの負荷モーメントも確認する必要があります。

Ｉ＝Ｉz１＋Ｉz２＋W１Ｌ１２＋W２Ｌ２２

Ｌ１

Ｌ2

W１

W2

Ｉ ：Ｊ４軸まわりの全イナーシャ
Ｉz ：負荷イナーシャ
Ｗ ：それぞれの質量（ｋｇ）

角形の場合

Ｊ４軸まわりの全イナーシャを計算します。

丸形の場合

ａ2＋ｂ2
負荷イナーシャ：Ｉz＝Ｗ・

１２
ｒ2

負荷イナーシャ：Ｉz＝Ｗ・
２

【計算例】

ａ ｂ

ｒ

ハンド

ワーク

ハンドの重心

ワークの重心

Ｊ４軸まわりの全イナーシャは

Ｉ＝０．００６８＋０．００１２＋２．５×０．０５２＋１．５×０．１２

＝０．０３０ｋｇ・ｍ２

負荷モーメントの計算例 （フランジ下向き状態のＪ５軸の場合）

ハンド W1ｋｇ

ワーク W2ｋｇ

ハンドの重心

ワークの重心

Ｊ５軸

イナーシャ計算方法

ロボット先端のメカニカルインターフェースには許容イナーシャが設定されています。これを超える負荷を装着した場合、動作時の
振動や過負荷アラームが発生する場合があります。したがって、ロボット選定時、先端に取り付けるハンドや負荷が適しているか
どうかを検討する必要があります。以下、負荷イナーシャの計算方法について説明します。

ＲＨ-６ＦＨの許容イナーシャ（定格）は０．０１ｋｇ・ｍ２であるため、０．０３０ｋｇ・ｍ２は許容イナーシャを超えています。
しかし、ハンド重心をＪ４軸回転軸に合わせ、さらにワークをＪ４軸直下で把持するようにすると、Ｌ1、Ｌ2ともに０になるため、Ｊ４軸まわりの全イナーシャは、

Ｉ＝０．００６８＋０．００１２＝０．００８ｋｇ・ｍ２＜０．０１ｋｇ・ｍ２

となり、許容イナーシャ内に入ることになります。
許容イナーシャを超えた場合でも、把持方法や位置の変更など検討ください。

例１   水平多関節型ロボットの場合

例２   垂直多関節型ロボットの場合

ハンド W1ｋｇ

ワーク W2ｋｇ

ハンドの重心

ワークの重心

Ｊ6軸

Ｌ１

Ｌ2

50

100

2.5ｋｇ

1.5ｋｇ

ハンド ワーク

0.152＋0.12
負荷イナーシャ：Ｉz1＝2.5×

＝0.0068ｋｇ・m2 ＝0.0012ｋｇ・m2

１２
0.042

負荷イナーシャ：Ｉz2＝1.5×
２

150 100

40

ハンド

ワーク

ハンドの重心

ワークの重心

垂直多関節型ロボットの場合は、手首軸(J4軸～J6軸)の負荷モーメントに対する検討、手首軸(J4軸～J6軸)の負荷イナーシャに対する検討が必要に
なります。使用するハンド、ワークの姿勢を考慮して、J4軸～J6軸の各軸にかかる負荷モーメント、負荷イナーシャを計算し、検討してください。以下に検
討の一例を記載します。

右図のように、
ハンド質量 ：Ｗ１ （kg）
ハンド重心位置 ：Ｌ１ （ｍ）
ワーク質量 ：Ｗ2 （kg）
ワーク重心位置 ：Ｌ2 （ｍ）
とした場合、Ｊ５軸に加わる負荷モーメントは下記のようになります。
但し、ｇ：重力加速度（ｍ/sec2）。

Ｊ５軸の負荷モーメント（Ｎｍ）：Ｍ＝Ｗ１×Ｌ１×ｇ＋Ｗ2×Ｌ2×ｇ
この値Ｍが、選定対象機種の許容モーメント以内であることを確認します。

負荷イナーシャの計算例 （J6軸の場合）

右図のように、
ハンド質量 ：Ｗ１ （kg）
Ｊ６軸中心からハンド重心位置までの距離 ：Ｌ１ （ｍ）
ワーク質量 ：Ｗ2 （kg）
ワーク重心位置 ：Ｌ2 （ｍ）
の場合のＪ６軸まわりの負荷イナーシャは、下記のようになります。

ハンド、ワークの形状は、それぞれ角形とし、a1×b1、a2×b2とします。
（ａ：縦の長さ、ｂ：横の長さ）

ハンドのＪ６軸まわりの負荷イナーシャ（kg・ｍ2）：
  Ｉ1＝Ｉz1＋Ｗ1×Ｌ12＝Ｗ1×（a12＋b12）／12＋Ｗ1×Ｌ12

ワークのＪ６軸まわりの負荷イナーシャ（kg・ｍ2）：
  Ｉ2＝Ｉz2＋Ｗ2×Ｌ22＝Ｗ2×（a22＋b22）／12＋Ｗ2×Ｌ22

ハンド＋ワークによるＪ６軸まわりの負荷イナーシャ（kg・ｍ2）：
  I＝Ｉ1＋Ｉ2

この値Iが、選定対象機種の許容イナーシャ以内であることを確認します。

Ｌ１

Ｌ2

注）真下方向以外の姿勢変更が大きい場合は、J4軸周りの負荷モーメントも確認する必要があります。
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Ｉ＝Ｉz１＋Ｉz２＋W１Ｌ１２＋W２Ｌ２２

Ｌ１

Ｌ2

W１

W2

Ｉ ：Ｊ４軸まわりの全イナーシャ
Ｉz ：負荷イナーシャ
Ｗ ：それぞれの質量（ｋｇ）

角形の場合

Ｊ４軸まわりの全イナーシャを計算します。

丸形の場合

ａ2＋ｂ2
負荷イナーシャ：Ｉz＝Ｗ・

１２
ｒ2

負荷イナーシャ：Ｉz＝Ｗ・
２

【計算例】

ａ ｂ

ｒ

ハンド

ワーク

ハンドの重心

ワークの重心

Ｊ４軸まわりの全イナーシャは

Ｉ＝０．００６８＋０．００１２＋２．５×０．０５２＋１．５×０．１２

＝０．０３０ｋｇ・ｍ２

負荷モーメントの計算例 （フランジ下向き状態のＪ５軸の場合）

ハンド W1ｋｇ

ワーク W2ｋｇ

ハンドの重心

ワークの重心

Ｊ５軸

イナーシャ計算方法

ロボット先端のメカニカルインターフェースには許容イナーシャが設定されています。これを超える負荷を装着した場合、動作時の
振動や過負荷アラームが発生する場合があります。したがって、ロボット選定時、先端に取り付けるハンドや負荷が適しているか
どうかを検討する必要があります。以下、負荷イナーシャの計算方法について説明します。

ＲＨ-６ＦＨの許容イナーシャ（定格）は０．０１ｋｇ・ｍ２であるため、０．０３０ｋｇ・ｍ２は許容イナーシャを超えています。
しかし、ハンド重心をＪ４軸回転軸に合わせ、さらにワークをＪ４軸直下で把持するようにすると、Ｌ1、Ｌ2ともに０になるため、Ｊ４軸まわりの全イナーシャは、

Ｉ＝０．００６８＋０．００１２＝０．００８ｋｇ・ｍ２＜０．０１ｋｇ・ｍ２

となり、許容イナーシャ内に入ることになります。
許容イナーシャを超えた場合でも、把持方法や位置の変更など検討ください。

例１   水平多関節型ロボットの場合

例２   垂直多関節型ロボットの場合

ハンド W1ｋｇ

ワーク W2ｋｇ

ハンドの重心

ワークの重心

Ｊ6軸

Ｌ１

Ｌ2

50

100

2.5ｋｇ

1.5ｋｇ

ハンド ワーク

0.152＋0.12
負荷イナーシャ：Ｉz1＝2.5×

＝0.0068ｋｇ・m2 ＝0.0012ｋｇ・m2

１２
0.042

負荷イナーシャ：Ｉz2＝1.5×
２

150 100

40

ハンド

ワーク

ハンドの重心

ワークの重心

垂直多関節型ロボットの場合は、手首軸(J4軸～J6軸)の負荷モーメントに対する検討、手首軸(J4軸～J6軸)の負荷イナーシャに対する検討が必要に
なります。使用するハンド、ワークの姿勢を考慮して、J4軸～J6軸の各軸にかかる負荷モーメント、負荷イナーシャを計算し、検討してください。以下に検
討の一例を記載します。

右図のように、
ハンド質量 ：Ｗ１ （kg）
ハンド重心位置 ：Ｌ１ （ｍ）
ワーク質量 ：Ｗ2 （kg）
ワーク重心位置 ：Ｌ2 （ｍ）
とした場合、Ｊ５軸に加わる負荷モーメントは下記のようになります。
但し、ｇ：重力加速度（ｍ/sec2）。

Ｊ５軸の負荷モーメント（Ｎｍ）：Ｍ＝Ｗ１×Ｌ１×ｇ＋Ｗ2×Ｌ2×ｇ
この値Ｍが、選定対象機種の許容モーメント以内であることを確認します。

負荷イナーシャの計算例 （J6軸の場合）

右図のように、
ハンド質量 ：Ｗ１ （kg）
Ｊ６軸中心からハンド重心位置までの距離 ：Ｌ１ （ｍ）
ワーク質量 ：Ｗ2 （kg）
ワーク重心位置 ：Ｌ2 （ｍ）
の場合のＪ６軸まわりの負荷イナーシャは、下記のようになります。

ハンド、ワークの形状は、それぞれ角形とし、a1×b1、a2×b2とします。
（ａ：縦の長さ、ｂ：横の長さ）

ハンドのＪ６軸まわりの負荷イナーシャ（kg・ｍ2）：
  Ｉ1＝Ｉz1＋Ｗ1×Ｌ12＝Ｗ1×（a12＋b12）／12＋Ｗ1×Ｌ12

ワークのＪ６軸まわりの負荷イナーシャ（kg・ｍ2）：
  Ｉ2＝Ｉz2＋Ｗ2×Ｌ22＝Ｗ2×（a22＋b22）／12＋Ｗ2×Ｌ22

ハンド＋ワークによるＪ６軸まわりの負荷イナーシャ（kg・ｍ2）：
  I＝Ｉ1＋Ｉ2

この値Iが、選定対象機種の許容イナーシャ以内であることを確認します。

Ｌ１

Ｌ2

注）真下方向以外の姿勢変更が大きい場合は、J4軸周りの負荷モーメントも確認する必要があります。
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Ｉ ：Ｊ４軸まわりの全イナーシャ
Ｉz ：負荷イナーシャ
Ｗ ：それぞれの質量（ｋｇ）

角形の場合

Ｊ４軸まわりの全イナーシャを計算します。

丸形の場合

ａ2＋ｂ2
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２
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負荷モーメントの計算例 （フランジ下向き状態のＪ５軸の場合）
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ハンドの重心
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イナーシャ計算方法

ロボット先端のメカニカルインターフェースには許容イナーシャが設定されています。これを超える負荷を装着した場合、動作時の
振動や過負荷アラームが発生する場合があります。したがって、ロボット選定時、先端に取り付けるハンドや負荷が適しているか
どうかを検討する必要があります。以下、負荷イナーシャの計算方法について説明します。

ＲＨ-６ＦＨの許容イナーシャ（定格）は０．０１ｋｇ・ｍ２であるため、０．０３０ｋｇ・ｍ２は許容イナーシャを超えています。
しかし、ハンド重心をＪ４軸回転軸に合わせ、さらにワークをＪ４軸直下で把持するようにすると、Ｌ1、Ｌ2ともに０になるため、Ｊ４軸まわりの全イナーシャは、
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となり、許容イナーシャ内に入ることになります。
許容イナーシャを超えた場合でも、把持方法や位置の変更など検討ください。

例１   水平多関節型ロボットの場合

例２   垂直多関節型ロボットの場合
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垂直多関節型ロボットの場合は、手首軸(J4軸～J6軸)の負荷モーメントに対する検討、手首軸(J4軸～J6軸)の負荷イナーシャに対する検討が必要に
なります。使用するハンド、ワークの姿勢を考慮して、J4軸～J6軸の各軸にかかる負荷モーメント、負荷イナーシャを計算し、検討してください。以下に検
討の一例を記載します。

右図のように、
ハンド質量 ：Ｗ１ （kg）
ハンド重心位置 ：Ｌ１ （ｍ）
ワーク質量 ：Ｗ2 （kg）
ワーク重心位置 ：Ｌ2 （ｍ）
とした場合、Ｊ５軸に加わる負荷モーメントは下記のようになります。
但し、ｇ：重力加速度（ｍ/sec2）。

Ｊ５軸の負荷モーメント（Ｎｍ）：Ｍ＝Ｗ１×Ｌ１×ｇ＋Ｗ2×Ｌ2×ｇ
この値Ｍが、選定対象機種の許容モーメント以内であることを確認します。

負荷イナーシャの計算例 （J6軸の場合）

右図のように、
ハンド質量 ：Ｗ１ （kg）
Ｊ６軸中心からハンド重心位置までの距離 ：Ｌ１ （ｍ）
ワーク質量 ：Ｗ2 （kg）
ワーク重心位置 ：Ｌ2 （ｍ）
の場合のＪ６軸まわりの負荷イナーシャは、下記のようになります。

ハンド、ワークの形状は、それぞれ角形とし、a1×b1、a2×b2とします。
（ａ：縦の長さ、ｂ：横の長さ）

ハンドのＪ６軸まわりの負荷イナーシャ（kg・ｍ2）：
  Ｉ1＝Ｉz1＋Ｗ1×Ｌ12＝Ｗ1×（a12＋b12）／12＋Ｗ1×Ｌ12

ワークのＪ６軸まわりの負荷イナーシャ（kg・ｍ2）：
  Ｉ2＝Ｉz2＋Ｗ2×Ｌ22＝Ｗ2×（a22＋b22）／12＋Ｗ2×Ｌ22

ハンド＋ワークによるＪ６軸まわりの負荷イナーシャ（kg・ｍ2）：
  I＝Ｉ1＋Ｉ2

この値Iが、選定対象機種の許容イナーシャ以内であることを確認します。

Ｌ１

Ｌ2

注）真下方向以外の姿勢変更が大きい場合は、J4軸周りの負荷モーメントも確認する必要があります。
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サポート・ネットワークサポート・ネットワーク

充実した三菱のサポート体制

「三菱電機ＦＡサイト」でのロボット最新情報のご提供、お客さまのシステム構築をお手伝いするシステムエンジニアリング、
ご購入後の充実したアフターサービスなど、万全の体制でお客様をサポートしています。何なりとお気軽にお声がけください。

FA機器製品に関する情報を提供するサイト

三菱電機ＦＡサイト

■生産システム

パレタイズ

半導体ウエハ搬送

ビジョントラッキング

小物部品搬送

検査・試験

部品組立

液晶ガラス搬送

新規システムから、既存設備のシステムアップのご相談も承っております。

http://www.MitsubishiElectric.co.jp/fa

■ｅラーニング

ロボットの専門知識を習得できます

ロボットスクール

FA機器の情報を集約した「三菱電機ＦＡサイト」では、FA機器情報ととも
に、三菱電機産業用ロボットMELFAのさまざまな情報を掲載しています。

◎コンテンツ
ロボット最新ニュース／カタログ／仕様／各種マニュアル／CADデータ／テクニ
カルライブラリ／使用事例／保守情報など「三菱電機ＦＡサイト」内のメンバーズ
サイトであるFA-LANDは、メンバー登録料、使用料などは一切かかりません。ID登
録するだけで、「三菱電機ＦＡサイト」のポテンシャルを最大限に活用できます。

ロボットによるシステム構築をお手伝いします

ロボットシステムエンジニアリング

お客様とともにロボットシステムを構築するためにシステムインテグレータ（SI）の
皆様とパートナーシップによるソリューション提供を行っています。三菱電機と
MELFAロボットパートナーの豊富な経験を協調させながら、お客様のさまざまな
ご要望にお応えします。

MELFAロボットの使用方法を習得いただくためのロボットスクールを、東京、大阪、名古屋、福岡、広島、仙台会場で開
催しております。実機操作主体のセミナーで、安全関係法令、操作、教示、ロボット言語とプログラミング、外部信号の使
い方など、ロボットを使う上での基本的な事項を学ぶことができます。

産業用ロボットの操作に関する作業は、法令にて安全教育の実施が義務付けられています。当社スクールでは安全教育をカリ
キュラムに組み込んで代行実施しております。

勤務先・外出先・自宅のどこからでも、当社FA機器利用のトレーニングが行
える自習型オンライン教育システム「三菱電機FA機器eラーニング」。
FA-LANDのメンバーになるだけで受講可能です。受講者の希望に合わせ
たカリキュラムのスケジューリングで、自由自在の学習環境を提供します。

ご使用に際しましては、以下の製品保証内容をご確認いただきますよう、よろしくお願いいたします。

 １．無償保証期間と無償保証範囲
無償保証期間中に、製品に当社側の責任による故障や瑕疵（以下あわせて「故障」と呼びます）が発生した場合、当社はお買い上げいただきました販売店また
は当社サービス会社を通じて、無償で製品を修理させていただきます。ただし、国内および海外における出張修理が必要な場合は、技術者派遣に要する実費
を申し受けます。また、故障部品の取替えに伴う現地再調整・再教示・試運転は当社責務外とさせていただきます。

【無償保障期間】
製品の無償保障期間は、お客様にてご購入後またはご指定場所に納入後12ヶ月とさせていただきます。また、修理品の無償保障期間は、修理前の無償保証期
間を超えて長くなることはありません。

 ２．生産中止後の有償修理期間
（1）当社が有償にて製品修理を受け付けることができる期間は、その製品の生産中止後7年間です。生産中止に関しましては、当社「三菱電機FAサイト」

などにて報じさせていただきます。
（2）生産中止後の製品供給（補用品を含む）はできません。

 ３．海外でのサービス
海外においては、当社の各地域FAセンターで修理受付をさせていただきます。ただし、各FAセンターでの修理条件などが異なる場合がありますのでご了承ください。

 ４．機会損失、二次損失などへの保証責務の除外
無償保証期間の内外を問わず、以下については当社責務外とさせていただきます。
(1)当社の責に帰すことができない事由から生じた障害。
(2)当社製品の故障に起因するお客様での機会損失、逸失利益。
(3)当社の予見の有無を問わず特別の事情から生じた損害、二次損害、事故補償、当社製品以外への損傷。
(4)お客様による交換作業、現地機械設備の再調整、立上げ試運転その他の業務に対する補償。

 ５．製品仕様の変更
カタログ、取扱説明書などに記載の仕様は、お断りなしに変更させていただく場合がありますので、あらかじめご承知おきください。

 ６．オイルミスト環境
弊社では、右表に示す切削油にて試験を行い保護仕様を満足することを確認して
おります。右表に示した切削油以外を使った環境にてお使いいただく場合、保護
性能が低下する恐れがあります。また、右表の切削油以外をご使用される雰囲気、
及び保護仕様を超える水、油、粉塵が直接ロボット本体に降りかかる雰囲気での
ご使用によって生じた故障につきましては保障対象外となります。

 ７．安全について
（1）製品に添付された安全マニュアルを熟読し、記載内容にしたがって当社産業用ロボットをお使いください。安全マニュアルの記載内容から逸脱した使用方法

をして生じた故障・損害などに対する補償については、当社責務外とさせていただきます。
（2）安全回路・非常停止回路につきましては、標準仕様書または取扱説明書の安全対策例の記載内容に従って装置の設計・製作を行ってください。記載

内容以外の安全回路・非常停止回路により生じた故障・損害などに対する補償については、当社責務外とさせていただきます。

 ８．製品の適用について
（1）当社MELFA産業用ロボットをご使用いただくにあたりましては、万一ロボットに故障・不具合などが発生した場合でも重大な事故に至らない用途であること、

および故障・不具合発生時にはバックアップやフェールセーフ機能が製品外部でシステム的に実施されていることをご使用の条件とさせていただきます。
（2）当社産業用ロボットは、一般工業などへの用途を対象とした汎用品として設計・製作されています。したがいまして、各電力会社殿の原子力発電所及びそ

の他発電所向けなどの公共への影響が大きい用途や、鉄道各社殿および官公庁殿向けの用途などで、特別品質保証体制をご要求になる用途には、当社
産業用ロボットの適用を除外させていただきます。また、航空、医療、鉄道、燃焼・燃料装置、有人搬送装置、娯楽機械、安全機械など人命や財産に大きな
影響が予測される用途へのご使用についても、当社産業用ロボットの適用を除外させていただきます。ただし、これらの用途であっても、使途を限定して特別
な品質をご要求されないことをお客様にご了承いただく場合には、適用可否について検討いたしますので当社窓口へご相談ください。

９．サポート時の技術情報について
製品のサポート中に得られた修正・改善に関する情報は、製品品質およびサービスの向上に利用させて頂きます。

【無償保証範囲】
（1）一次故障診断は、原則として貴社にて実施をお願いいたします。ただし、貴社要請により当社、または当社サービス網がこの業務を有償にて代行することがで

きます。この場合、故障原因が当社側にある場合は無償といたします。
（2）使用状態・使用方法、および使用環境などが、取扱説明書（仕様書、安全マニュアル等含む）、製品本体注意ラベルなどに記載された条件・注意事項などに

したがった正常な状態で使用されている場合に限定させていただきます。
（3）無償保障期間内であっても、以下の場合には有償修理とさせていただきます。

●お客様における不適切な保管や取扱、不注意、過失などにより生じた故障およびお客様のハードウェアまたはソフトウェア設計内容に起因した故障。
●お客様にて当社の了解なく製品に改造などの手を加えたことに起因する故障。
●当社製品がお客様の機器に組み込まれて使用された場合、お客様の機器が受けている法的規制による安全装置または業界の通念上備えられているべき
と判断される機能・構造などを備えていれば回避できたと認められる故障。

●取扱説明書などに指定された消耗部品が正常に保守・交換されていれば防げたと認められる故障。
●消耗部品（バッテリ、防塵フィルタ、グリスなど）の交換。
●火災、異常電圧などの不可抗力による外部要因及び地震、雷、風水害などの天変地異による故障。
●当社出荷当時の科学技術の水準では予見できなかった事由による故障。
●その他、当社の責任外の場合またはお客様が当社責任外と認めた故障。

保証について

オイルミスト環境の試験切削油
No. 油名 メーカ 性質 使用条件
1 カストロールハイソルX カストロール 水溶性 20倍希釈
2 カストロールシンタイロ 9954 カストロール 水溶性 20倍希釈
3 ユシロンオイル CE ユシロ化学工業 不水溶性 ̶
4 ユシローケン E10 ユシロ化学工業 水溶性 20倍希釈
5 ユシローケンシンセティック 770TG ユシロ化学工業 水溶性 20倍希釈
6 ユシローケン FX90 ユシロ化学工業 水溶性 20倍希釈
7 サンカット ＥＳ-50Ｎ 日本グリース 不水溶性 ̶
8 エマルカット ＦＡ-800 協同油脂 水溶性 20倍希釈

三菱電機 ロボットパートナー

お客様

三菱電機 ロボットパートナー

お客様

■電気・電子分野
■機械・自動車分野
■食品・薬品分野
■物流分野
■半導体・ＦＰＤ分野
■コンポーネント

充実した三菱のサポート体制

「三菱電機ＦＡサイト」でのロボット最新情報のご提供、お客さまのシステム構築をお手伝いするシステムエンジニアリング、
ご購入後の充実したアフターサービスなど、万全の体制でお客様をサポートしています。何なりとお気軽にお声がけください。

FA機器製品に関する情報を提供するサイト

三菱電機ＦＡサイト

■生産システム

パレタイズ

半導体ウエハ搬送

ビジョントラッキング

小物部品搬送

検査・試験

部品組立

液晶ガラス搬送

新規システムから、既存設備のシステムアップのご相談も承っております。

http://www.MitsubishiElectric.co.jp/fa

■ｅラーニング

ロボットの専門知識を習得できます

ロボットスクール

FA機器の情報を集約した「三菱電機ＦＡサイト」では、FA機器情報ととも
に、三菱電機産業用ロボットMELFAのさまざまな情報を掲載しています。

◎コンテンツ
ロボット最新ニュース／カタログ／仕様／各種マニュアル／CADデータ／テクニ
カルライブラリ／使用事例／保守情報など「三菱電機ＦＡサイト」内のメンバーズ
サイトであるFA-LANDは、メンバー登録料、使用料などは一切かかりません。ID登
録するだけで、「三菱電機ＦＡサイト」のポテンシャルを最大限に活用できます。

ロボットによるシステム構築をお手伝いします

ロボットシステムエンジニアリング

お客様とともにロボットシステムを構築するためにシステムインテグレータ（SI）の
皆様とパートナーシップによるソリューション提供を行っています。三菱電機と
MELFAロボットパートナーの豊富な経験を協調させながら、お客様のさまざまな
ご要望にお応えします。

MELFAロボットの使用方法を習得いただくためのロボットスクールを、東京、大阪、名古屋、福岡、広島、仙台会場で開
催しております。実機操作主体のセミナーで、安全関係法令、操作、教示、ロボット言語とプログラミング、外部信号の使
い方など、ロボットを使う上での基本的な事項を学ぶことができます。

産業用ロボットの操作に関する作業は、法令にて安全教育の実施が義務付けられています。当社スクールでは安全教育をカリ
キュラムに組み込んで代行実施しております。

勤務先・外出先・自宅のどこからでも、当社FA機器利用のトレーニングが行
える自習型オンライン教育システム「三菱電機FA機器eラーニング」。
FA-LANDのメンバーになるだけで受講可能です。受講者の希望に合わせ
たカリキュラムのスケジューリングで、自由自在の学習環境を提供します。

ご使用に際しましては、以下の製品保証内容をご確認いただきますよう、よろしくお願いいたします。

 １．無償保証期間と無償保証範囲
無償保証期間中に、製品に当社側の責任による故障や瑕疵（以下あわせて「故障」と呼びます）が発生した場合、当社はお買い上げいただきました販売店また
は当社サービス会社を通じて、無償で製品を修理させていただきます。ただし、国内および海外における出張修理が必要な場合は、技術者派遣に要する実費
を申し受けます。また、故障部品の取替えに伴う現地再調整・再教示・試運転は当社責務外とさせていただきます。

【無償保障期間】
製品の無償保障期間は、お客様にてご購入後またはご指定場所に納入後12ヶ月とさせていただきます。また、修理品の無償保障期間は、修理前の無償保証期
間を超えて長くなることはありません。

 ２．生産中止後の有償修理期間
（1）当社が有償にて製品修理を受け付けることができる期間は、その製品の生産中止後7年間です。生産中止に関しましては、当社「三菱電機FAサイト」

などにて報じさせていただきます。
（2）生産中止後の製品供給（補用品を含む）はできません。

 ３．海外でのサービス
海外においては、当社の各地域FAセンターで修理受付をさせていただきます。ただし、各FAセンターでの修理条件などが異なる場合がありますのでご了承ください。

 ４．機会損失、二次損失などへの保証責務の除外
無償保証期間の内外を問わず、以下については当社責務外とさせていただきます。
(1)当社の責に帰すことができない事由から生じた障害。
(2)当社製品の故障に起因するお客様での機会損失、逸失利益。
(3)当社の予見の有無を問わず特別の事情から生じた損害、二次損害、事故補償、当社製品以外への損傷。
(4)お客様による交換作業、現地機械設備の再調整、立上げ試運転その他の業務に対する補償。

 ５．製品仕様の変更
カタログ、取扱説明書などに記載の仕様は、お断りなしに変更させていただく場合がありますので、あらかじめご承知おきください。

 ６．オイルミスト環境
弊社では、右表に示す切削油にて試験を行い保護仕様を満足することを確認して
おります。右表に示した切削油以外を使った環境にてお使いいただく場合、保護
性能が低下する恐れがあります。また、右表の切削油以外をご使用される雰囲気、
及び保護仕様を超える水、油、粉塵が直接ロボット本体に降りかかる雰囲気での
ご使用によって生じた故障につきましては保障対象外となります。

 ７．安全について
（1）製品に添付された安全マニュアルを熟読し、記載内容にしたがって当社産業用ロボットをお使いください。安全マニュアルの記載内容から逸脱した使用方法

をして生じた故障・損害などに対する補償については、当社責務外とさせていただきます。
（2）安全回路・非常停止回路につきましては、標準仕様書または取扱説明書の安全対策例の記載内容に従って装置の設計・製作を行ってください。記載

内容以外の安全回路・非常停止回路により生じた故障・損害などに対する補償については、当社責務外とさせていただきます。

 ８．製品の適用について
（1）当社MELFA産業用ロボットをご使用いただくにあたりましては、万一ロボットに故障・不具合などが発生した場合でも重大な事故に至らない用途であること、

および故障・不具合発生時にはバックアップやフェールセーフ機能が製品外部でシステム的に実施されていることをご使用の条件とさせていただきます。
（2）当社産業用ロボットは、一般工業などへの用途を対象とした汎用品として設計・製作されています。したがいまして、各電力会社殿の原子力発電所及びそ

の他発電所向けなどの公共への影響が大きい用途や、鉄道各社殿および官公庁殿向けの用途などで、特別品質保証体制をご要求になる用途には、当社
産業用ロボットの適用を除外させていただきます。また、航空、医療、鉄道、燃焼・燃料装置、有人搬送装置、娯楽機械、安全機械など人命や財産に大きな
影響が予測される用途へのご使用についても、当社産業用ロボットの適用を除外させていただきます。ただし、これらの用途であっても、使途を限定して特別
な品質をご要求されないことをお客様にご了承いただく場合には、適用可否について検討いたしますので当社窓口へご相談ください。

９．サポート時の技術情報について
製品のサポート中に得られた修正・改善に関する情報は、製品品質およびサービスの向上に利用させて頂きます。

【無償保証範囲】
（1）一次故障診断は、原則として貴社にて実施をお願いいたします。ただし、貴社要請により当社、または当社サービス網がこの業務を有償にて代行することがで

きます。この場合、故障原因が当社側にある場合は無償といたします。
（2）使用状態・使用方法、および使用環境などが、取扱説明書（仕様書、安全マニュアル等含む）、製品本体注意ラベルなどに記載された条件・注意事項などに

したがった正常な状態で使用されている場合に限定させていただきます。
（3）無償保障期間内であっても、以下の場合には有償修理とさせていただきます。

●お客様における不適切な保管や取扱、不注意、過失などにより生じた故障およびお客様のハードウェアまたはソフトウェア設計内容に起因した故障。
●お客様にて当社の了解なく製品に改造などの手を加えたことに起因する故障。
●当社製品がお客様の機器に組み込まれて使用された場合、お客様の機器が受けている法的規制による安全装置または業界の通念上備えられているべき
と判断される機能・構造などを備えていれば回避できたと認められる故障。

●取扱説明書などに指定された消耗部品が正常に保守・交換されていれば防げたと認められる故障。
●消耗部品（バッテリ、防塵フィルタ、グリスなど）の交換。
●火災、異常電圧などの不可抗力による外部要因及び地震、雷、風水害などの天変地異による故障。
●当社出荷当時の科学技術の水準では予見できなかった事由による故障。
●その他、当社の責任外の場合またはお客様が当社責任外と認めた故障。

保証について

オイルミスト環境の試験切削油
No. 油名 メーカ 性質 使用条件
1 カストロールハイソルX カストロール 水溶性 20倍希釈
2 カストロールシンタイロ 9954 カストロール 水溶性 20倍希釈
3 ユシロンオイル CE ユシロ化学工業 不水溶性 ̶
4 ユシローケン E10 ユシロ化学工業 水溶性 20倍希釈
5 ユシローケンシンセティック 770TG ユシロ化学工業 水溶性 20倍希釈
6 ユシローケン FX90 ユシロ化学工業 水溶性 20倍希釈
7 サンカット ＥＳ-50Ｎ 日本グリース 不水溶性 ̶
8 エマルカット ＦＡ-800 協同油脂 水溶性 20倍希釈

三菱電機 ロボットパートナー

お客様

三菱電機 ロボットパートナー

お客様

■電気・電子分野
■機械・自動車分野
■食品・薬品分野
■物流分野
■半導体・ＦＰＤ分野
■コンポーネント
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充実した三菱のサポート体制

「三菱電機ＦＡサイト」でのロボット最新情報のご提供、お客さまのシステム構築をお手伝いするシステムエンジニアリング、
ご購入後の充実したアフターサービスなど、万全の体制でお客様をサポートしています。何なりとお気軽にお声がけください。

FA機器製品に関する情報を提供するサイト

三菱電機ＦＡサイト

■生産システム

パレタイズ

半導体ウエハ搬送

ビジョントラッキング

小物部品搬送

検査・試験

部品組立

液晶ガラス搬送

新規システムから、既存設備のシステムアップのご相談も承っております。

http://www.MitsubishiElectric.co.jp/fa

■ｅラーニング

ロボットの専門知識を習得できます

ロボットスクール

FA機器の情報を集約した「三菱電機ＦＡサイト」では、FA機器情報ととも
に、三菱電機産業用ロボットMELFAのさまざまな情報を掲載しています。

◎コンテンツ
ロボット最新ニュース／カタログ／仕様／各種マニュアル／CADデータ／テクニ
カルライブラリ／使用事例／保守情報など「三菱電機ＦＡサイト」内のメンバーズ
サイトであるFA-LANDは、メンバー登録料、使用料などは一切かかりません。ID登
録するだけで、「三菱電機ＦＡサイト」のポテンシャルを最大限に活用できます。

ロボットによるシステム構築をお手伝いします

ロボットシステムエンジニアリング

お客様とともにロボットシステムを構築するためにシステムインテグレータ（SI）の
皆様とパートナーシップによるソリューション提供を行っています。三菱電機と
MELFAロボットパートナーの豊富な経験を協調させながら、お客様のさまざまな
ご要望にお応えします。

MELFAロボットの使用方法を習得いただくためのロボットスクールを、東京、大阪、名古屋、福岡、広島、仙台会場で開
催しております。実機操作主体のセミナーで、安全関係法令、操作、教示、ロボット言語とプログラミング、外部信号の使
い方など、ロボットを使う上での基本的な事項を学ぶことができます。

産業用ロボットの操作に関する作業は、法令にて安全教育の実施が義務付けられています。当社スクールでは安全教育をカリ
キュラムに組み込んで代行実施しております。

勤務先・外出先・自宅のどこからでも、当社FA機器利用のトレーニングが行
える自習型オンライン教育システム「三菱電機FA機器eラーニング」。
FA-LANDのメンバーになるだけで受講可能です。受講者の希望に合わせ
たカリキュラムのスケジューリングで、自由自在の学習環境を提供します。

ご使用に際しましては、以下の製品保証内容をご確認いただきますよう、よろしくお願いいたします。

 １．無償保証期間と無償保証範囲
無償保証期間中に、製品に当社側の責任による故障や瑕疵（以下あわせて「故障」と呼びます）が発生した場合、当社はお買い上げいただきました販売店また
は当社サービス会社を通じて、無償で製品を修理させていただきます。ただし、国内および海外における出張修理が必要な場合は、技術者派遣に要する実費
を申し受けます。また、故障部品の取替えに伴う現地再調整・再教示・試運転は当社責務外とさせていただきます。

【無償保障期間】
製品の無償保障期間は、お客様にてご購入後またはご指定場所に納入後12ヶ月とさせていただきます。また、修理品の無償保障期間は、修理前の無償保証期
間を超えて長くなることはありません。

 ２．生産中止後の有償修理期間
（1）当社が有償にて製品修理を受け付けることができる期間は、その製品の生産中止後7年間です。生産中止に関しましては、当社「三菱電機FAサイト」

などにて報じさせていただきます。
（2）生産中止後の製品供給（補用品を含む）はできません。

 ３．海外でのサービス
海外においては、当社の各地域FAセンターで修理受付をさせていただきます。ただし、各FAセンターでの修理条件などが異なる場合がありますのでご了承ください。

 ４．機会損失、二次損失などへの保証責務の除外
無償保証期間の内外を問わず、以下については当社責務外とさせていただきます。
(1)当社の責に帰すことができない事由から生じた障害。
(2)当社製品の故障に起因するお客様での機会損失、逸失利益。
(3)当社の予見の有無を問わず特別の事情から生じた損害、二次損害、事故補償、当社製品以外への損傷。
(4)お客様による交換作業、現地機械設備の再調整、立上げ試運転その他の業務に対する補償。

 ５．製品仕様の変更
カタログ、取扱説明書などに記載の仕様は、お断りなしに変更させていただく場合がありますので、あらかじめご承知おきください。

 ６．オイルミスト環境
弊社では、右表に示す切削油にて試験を行い保護仕様を満足することを確認して
おります。右表に示した切削油以外を使った環境にてお使いいただく場合、保護
性能が低下する恐れがあります。また、右表の切削油以外をご使用される雰囲気、
及び保護仕様を超える水、油、粉塵が直接ロボット本体に降りかかる雰囲気での
ご使用によって生じた故障につきましては保障対象外となります。

 ７．安全について
（1）製品に添付された安全マニュアルを熟読し、記載内容にしたがって当社産業用ロボットをお使いください。安全マニュアルの記載内容から逸脱した使用方法

をして生じた故障・損害などに対する補償については、当社責務外とさせていただきます。
（2）安全回路・非常停止回路につきましては、標準仕様書または取扱説明書の安全対策例の記載内容に従って装置の設計・製作を行ってください。記載

内容以外の安全回路・非常停止回路により生じた故障・損害などに対する補償については、当社責務外とさせていただきます。

 ８．製品の適用について
（1）当社MELFA産業用ロボットをご使用いただくにあたりましては、万一ロボットに故障・不具合などが発生した場合でも重大な事故に至らない用途であること、

および故障・不具合発生時にはバックアップやフェールセーフ機能が製品外部でシステム的に実施されていることをご使用の条件とさせていただきます。
（2）当社産業用ロボットは、一般工業などへの用途を対象とした汎用品として設計・製作されています。したがいまして、各電力会社殿の原子力発電所及びそ

の他発電所向けなどの公共への影響が大きい用途や、鉄道各社殿および官公庁殿向けの用途などで、特別品質保証体制をご要求になる用途には、当社
産業用ロボットの適用を除外させていただきます。また、航空、医療、鉄道、燃焼・燃料装置、有人搬送装置、娯楽機械、安全機械など人命や財産に大きな
影響が予測される用途へのご使用についても、当社産業用ロボットの適用を除外させていただきます。ただし、これらの用途であっても、使途を限定して特別
な品質をご要求されないことをお客様にご了承いただく場合には、適用可否について検討いたしますので当社窓口へご相談ください。

９．サポート時の技術情報について
製品のサポート中に得られた修正・改善に関する情報は、製品品質およびサービスの向上に利用させて頂きます。

【無償保証範囲】
（1）一次故障診断は、原則として貴社にて実施をお願いいたします。ただし、貴社要請により当社、または当社サービス網がこの業務を有償にて代行することがで

きます。この場合、故障原因が当社側にある場合は無償といたします。
（2）使用状態・使用方法、および使用環境などが、取扱説明書（仕様書、安全マニュアル等含む）、製品本体注意ラベルなどに記載された条件・注意事項などに

したがった正常な状態で使用されている場合に限定させていただきます。
（3）無償保障期間内であっても、以下の場合には有償修理とさせていただきます。

●お客様における不適切な保管や取扱、不注意、過失などにより生じた故障およびお客様のハードウェアまたはソフトウェア設計内容に起因した故障。
●お客様にて当社の了解なく製品に改造などの手を加えたことに起因する故障。
●当社製品がお客様の機器に組み込まれて使用された場合、お客様の機器が受けている法的規制による安全装置または業界の通念上備えられているべき
と判断される機能・構造などを備えていれば回避できたと認められる故障。

●取扱説明書などに指定された消耗部品が正常に保守・交換されていれば防げたと認められる故障。
●消耗部品（バッテリ、防塵フィルタ、グリスなど）の交換。
●火災、異常電圧などの不可抗力による外部要因及び地震、雷、風水害などの天変地異による故障。
●当社出荷当時の科学技術の水準では予見できなかった事由による故障。
●その他、当社の責任外の場合またはお客様が当社責任外と認めた故障。

保証について

オイルミスト環境の試験切削油
No. 油名 メーカ 性質 使用条件
1 カストロールハイソルX カストロール 水溶性 20倍希釈
2 カストロールシンタイロ 9954 カストロール 水溶性 20倍希釈
3 ユシロンオイル CE ユシロ化学工業 不水溶性 ̶
4 ユシローケン E10 ユシロ化学工業 水溶性 20倍希釈
5 ユシローケンシンセティック 770TG ユシロ化学工業 水溶性 20倍希釈
6 ユシローケン FX90 ユシロ化学工業 水溶性 20倍希釈
7 サンカット ＥＳ-50Ｎ 日本グリース 不水溶性 ̶
8 エマルカット ＦＡ-800 協同油脂 水溶性 20倍希釈

三菱電機 ロボットパートナー

お客様

三菱電機 ロボットパートナー

お客様

■電気・電子分野
■機械・自動車分野
■食品・薬品分野
■物流分野
■半導体・ＦＰＤ分野
■コンポーネント

充実した三菱のサポート体制

「三菱電機ＦＡサイト」でのロボット最新情報のご提供、お客さまのシステム構築をお手伝いするシステムエンジニアリング、
ご購入後の充実したアフターサービスなど、万全の体制でお客様をサポートしています。何なりとお気軽にお声がけください。

FA機器製品に関する情報を提供するサイト

三菱電機ＦＡサイト

■生産システム

パレタイズ

半導体ウエハ搬送

ビジョントラッキング

小物部品搬送

検査・試験

部品組立

液晶ガラス搬送

新規システムから、既存設備のシステムアップのご相談も承っております。

http://www.MitsubishiElectric.co.jp/fa

■ｅラーニング

ロボットの専門知識を習得できます

ロボットスクール

FA機器の情報を集約した「三菱電機ＦＡサイト」では、FA機器情報ととも
に、三菱電機産業用ロボットMELFAのさまざまな情報を掲載しています。

◎コンテンツ
ロボット最新ニュース／カタログ／仕様／各種マニュアル／CADデータ／テクニ
カルライブラリ／使用事例／保守情報など「三菱電機ＦＡサイト」内のメンバーズ
サイトであるFA-LANDは、メンバー登録料、使用料などは一切かかりません。ID登
録するだけで、「三菱電機ＦＡサイト」のポテンシャルを最大限に活用できます。

ロボットによるシステム構築をお手伝いします

ロボットシステムエンジニアリング

お客様とともにロボットシステムを構築するためにシステムインテグレータ（SI）の
皆様とパートナーシップによるソリューション提供を行っています。三菱電機と
MELFAロボットパートナーの豊富な経験を協調させながら、お客様のさまざまな
ご要望にお応えします。

MELFAロボットの使用方法を習得いただくためのロボットスクールを、東京、大阪、名古屋、福岡、広島、仙台会場で開
催しております。実機操作主体のセミナーで、安全関係法令、操作、教示、ロボット言語とプログラミング、外部信号の使
い方など、ロボットを使う上での基本的な事項を学ぶことができます。

産業用ロボットの操作に関する作業は、法令にて安全教育の実施が義務付けられています。当社スクールでは安全教育をカリ
キュラムに組み込んで代行実施しております。

勤務先・外出先・自宅のどこからでも、当社FA機器利用のトレーニングが行
える自習型オンライン教育システム「三菱電機FA機器eラーニング」。
FA-LANDのメンバーになるだけで受講可能です。受講者の希望に合わせ
たカリキュラムのスケジューリングで、自由自在の学習環境を提供します。

ご使用に際しましては、以下の製品保証内容をご確認いただきますよう、よろしくお願いいたします。

 １．無償保証期間と無償保証範囲
無償保証期間中に、製品に当社側の責任による故障や瑕疵（以下あわせて「故障」と呼びます）が発生した場合、当社はお買い上げいただきました販売店また
は当社サービス会社を通じて、無償で製品を修理させていただきます。ただし、国内および海外における出張修理が必要な場合は、技術者派遣に要する実費
を申し受けます。また、故障部品の取替えに伴う現地再調整・再教示・試運転は当社責務外とさせていただきます。

【無償保障期間】
製品の無償保障期間は、お客様にてご購入後またはご指定場所に納入後12ヶ月とさせていただきます。また、修理品の無償保障期間は、修理前の無償保証期
間を超えて長くなることはありません。

 ２．生産中止後の有償修理期間
（1）当社が有償にて製品修理を受け付けることができる期間は、その製品の生産中止後7年間です。生産中止に関しましては、当社「三菱電機FAサイト」

などにて報じさせていただきます。
（2）生産中止後の製品供給（補用品を含む）はできません。

 ３．海外でのサービス
海外においては、当社の各地域FAセンターで修理受付をさせていただきます。ただし、各FAセンターでの修理条件などが異なる場合がありますのでご了承ください。

 ４．機会損失、二次損失などへの保証責務の除外
無償保証期間の内外を問わず、以下については当社責務外とさせていただきます。
(1)当社の責に帰すことができない事由から生じた障害。
(2)当社製品の故障に起因するお客様での機会損失、逸失利益。
(3)当社の予見の有無を問わず特別の事情から生じた損害、二次損害、事故補償、当社製品以外への損傷。
(4)お客様による交換作業、現地機械設備の再調整、立上げ試運転その他の業務に対する補償。

 ５．製品仕様の変更
カタログ、取扱説明書などに記載の仕様は、お断りなしに変更させていただく場合がありますので、あらかじめご承知おきください。

 ６．オイルミスト環境
弊社では、右表に示す切削油にて試験を行い保護仕様を満足することを確認して
おります。右表に示した切削油以外を使った環境にてお使いいただく場合、保護
性能が低下する恐れがあります。また、右表の切削油以外をご使用される雰囲気、
及び保護仕様を超える水、油、粉塵が直接ロボット本体に降りかかる雰囲気での
ご使用によって生じた故障につきましては保障対象外となります。

 ７．安全について
（1）製品に添付された安全マニュアルを熟読し、記載内容にしたがって当社産業用ロボットをお使いください。安全マニュアルの記載内容から逸脱した使用方法

をして生じた故障・損害などに対する補償については、当社責務外とさせていただきます。
（2）安全回路・非常停止回路につきましては、標準仕様書または取扱説明書の安全対策例の記載内容に従って装置の設計・製作を行ってください。記載

内容以外の安全回路・非常停止回路により生じた故障・損害などに対する補償については、当社責務外とさせていただきます。

 ８．製品の適用について
（1）当社MELFA産業用ロボットをご使用いただくにあたりましては、万一ロボットに故障・不具合などが発生した場合でも重大な事故に至らない用途であること、

および故障・不具合発生時にはバックアップやフェールセーフ機能が製品外部でシステム的に実施されていることをご使用の条件とさせていただきます。
（2）当社産業用ロボットは、一般工業などへの用途を対象とした汎用品として設計・製作されています。したがいまして、各電力会社殿の原子力発電所及びそ

の他発電所向けなどの公共への影響が大きい用途や、鉄道各社殿および官公庁殿向けの用途などで、特別品質保証体制をご要求になる用途には、当社
産業用ロボットの適用を除外させていただきます。また、航空、医療、鉄道、燃焼・燃料装置、有人搬送装置、娯楽機械、安全機械など人命や財産に大きな
影響が予測される用途へのご使用についても、当社産業用ロボットの適用を除外させていただきます。ただし、これらの用途であっても、使途を限定して特別
な品質をご要求されないことをお客様にご了承いただく場合には、適用可否について検討いたしますので当社窓口へご相談ください。

９．サポート時の技術情報について
製品のサポート中に得られた修正・改善に関する情報は、製品品質およびサービスの向上に利用させて頂きます。

【無償保証範囲】
（1）一次故障診断は、原則として貴社にて実施をお願いいたします。ただし、貴社要請により当社、または当社サービス網がこの業務を有償にて代行することがで

きます。この場合、故障原因が当社側にある場合は無償といたします。
（2）使用状態・使用方法、および使用環境などが、取扱説明書（仕様書、安全マニュアル等含む）、製品本体注意ラベルなどに記載された条件・注意事項などに

したがった正常な状態で使用されている場合に限定させていただきます。
（3）無償保障期間内であっても、以下の場合には有償修理とさせていただきます。

●お客様における不適切な保管や取扱、不注意、過失などにより生じた故障およびお客様のハードウェアまたはソフトウェア設計内容に起因した故障。
●お客様にて当社の了解なく製品に改造などの手を加えたことに起因する故障。
●当社製品がお客様の機器に組み込まれて使用された場合、お客様の機器が受けている法的規制による安全装置または業界の通念上備えられているべき
と判断される機能・構造などを備えていれば回避できたと認められる故障。

●取扱説明書などに指定された消耗部品が正常に保守・交換されていれば防げたと認められる故障。
●消耗部品（バッテリ、防塵フィルタ、グリスなど）の交換。
●火災、異常電圧などの不可抗力による外部要因及び地震、雷、風水害などの天変地異による故障。
●当社出荷当時の科学技術の水準では予見できなかった事由による故障。
●その他、当社の責任外の場合またはお客様が当社責任外と認めた故障。

保証について

オイルミスト環境の試験切削油
No. 油名 メーカ 性質 使用条件
1 カストロールハイソルX カストロール 水溶性 20倍希釈
2 カストロールシンタイロ 9954 カストロール 水溶性 20倍希釈
3 ユシロンオイル CE ユシロ化学工業 不水溶性 ̶
4 ユシローケン E10 ユシロ化学工業 水溶性 20倍希釈
5 ユシローケンシンセティック 770TG ユシロ化学工業 水溶性 20倍希釈
6 ユシローケン FX90 ユシロ化学工業 水溶性 20倍希釈
7 サンカット ＥＳ-50Ｎ 日本グリース 不水溶性 ̶
8 エマルカット ＦＡ-800 協同油脂 水溶性 20倍希釈

三菱電機 ロボットパートナー

お客様

三菱電機 ロボットパートナー

お客様

■電気・電子分野
■機械・自動車分野
■食品・薬品分野
■物流分野
■半導体・ＦＰＤ分野
■コンポーネント
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YOUR SOLUTION PARTNER

Automation solutions

生産現場で、最も信頼される
ブランドを目指して

低圧配電制御機器

高圧配電制御機器

電力管理機器

シーケンサ、産業用ＰＣ、ＦＡセンサ

駆動機器

表示器（HMI）

数値制御装置 (CNC)

産業用ロボット

加工機

変圧器、太陽光発電、EDS

三菱電機は、コンポーネントから加工機まで、
幅広いFA（Factory Automation）事業を
展開しています。さまざまな分野の生産シス
テムを支援し、生産性向上と品質向上の実現を
目指しています。そして開発から製造、品質
管理まで一貫した体制で、お客様のニーズを
いち早く取り込み、ご満足いただける製品づく
りに取り組んでいます。

さらに、世界中で三菱電機独自の、グローバル
ネットワークを駆使し、確かな技術と安心の
サポートをご提供しています。三菱電機のFA
事業は、常にお客様との密接なコミュニケー
ションに基づき、最先端のFAソリューションを
ご提案し、世界のものづくりに貢献していきます。

三菱電機は、シーケンサやＡＣサーボを始めとするＦＡ機器からCNC、放電加工機など産業メカトロニ
クス製品まで、幅広いFA製品をお届けしています。

【 MEMO 】【 MEMO 】
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三菱電機 産業用 ロボット
Fシリーズ

三菱電機 産業用 ロボット  Fシリーズ

●ご使用の前に取扱説明書をよくお読
　みの上、正しくお使いください。

安全に関するご注意

When exporting any of the products or related technologies
described in this catalogue, you must obtain an export
license if it is subject to Japanese Export Control Law.  

FACTORY AUTOMATION

本品のうち、外為法に定める規制品（貨物・技術）を輸
出する場合は、経済産業大臣の許可が必要です。

2023年3月作成L（名）09065-O（2303）MEE

この印刷物は、2023年3月の発行です。なお、この印刷物に掲載した内容は、改善のために予告なく
変更する場合がありますので、ご採用の節には、事前に弊社までお問い合わせください。

Global Partner. Local Friend

※当社ロボットに関する操作セミナーとサンプルテストを行っております。詳細は、最寄りの代理店･支店までご連絡ください。

お問い合せは下記へどうぞ
本社機器営業部
〒110-0016
東京都台東区台東1-30-7

（秋葉原アイマークビル）
（03）5812-1470

中部支社
〒450-6423
名古屋市中村区名駅3-28-12

（大名古屋ビルヂング）
（052）565-3385

北海道支社
〒060-0042
札幌市中央区大通西3-11

（北洋ビル）
（011）212-3793

東北支社
〒980-0013
仙台市青葉区花京院1-1-20

（花京院スクエア）
（022）216-4546

北陸支社
〒920-0031
金沢市広岡3-1-1

（金沢パークビル）
（076）233-5502

関西支社
〒530-8206
大阪市北区大深町4-20

（グランフロント大阪 タワーA）
（06）6486-4125

中国支社
〒730-8657
広島市中区中町7-32

（ニッセイ広島ビル）
（082）248-5326

四国支社
〒760-8654
高松市寿町1-1-8

（日本生命高松駅前ビル）
（087）825-0055

九州支社
〒810-8686
福岡市中央区天神2-12-1

（天神ビル）
（092）721-2247

〒100-8310 東京都千代田区丸の内2-7-3（東京ビル）

商標、登録商標などについて
MELDAS、MELSEC、iQ Platform、MELSOFT、GOT、CC-Link、CC-Link/LT、CC-Link IEは、三菱電機株式会社の日本およびその他の国における商標、または登録商標です。
Microsoft、Windows、Windows Vista、Windows Sever、Excel、Visual Basic、Visual C++、Visual Studio、Access、SQL Sever は、米国Microsoft Corporationの
米国、日本およびその他の国における登録商標または商標です。
Ethernetは、富士フイルムビジネスイノベーション株式会社の登録商標です。
その他の製品名、社名はそれぞれの会社の商標、または登録商標です。

この資料は、製品の代表的な特長機能を説明した資料です。使用上の制約事項、ユニットの組合せによる制約事項などがすべて記載されているわけではあり
ません。ご採用にあたりましては、必ず製品のマニュアルをお読みいただきますようお願い申し上げます。
当社の責に帰すことができない事由から生じた損害、当社製品の故障に起因するお客様での機会損失、逸失利益、当社の予見の有無を問わず特別の事情か
ら生じた損害、二次災害、事故補償、当社製品以外への損傷およびその他の業務に対する保証については、当社は責任を負いかねます。

ご 採 用 に 際 し て の ご 注 意

写真の色などは印刷のため、実物と若干異なる場合があります。
また画面においても、はめ込み合成のため実際の表示と異なる場合があります。
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