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A. 労働安全衛生規則 （第 36 条、 104 条、 150 条、 151 条） に基づ く 注意事項のポイ ン ト を示し ます。

教示作業は安全のための特別な教育を受けた作業者によ り おこ なっ て く だ さ
い。

（動力源を遮断し ない保守作業も同様）
→安全教育の実施

教示作業はロボ ッ ト の操作の方法および手順、 異常時や再起動時の処置等に
関する作業規程を作成し、 これに従っ ておこ なって く だ さい。

（動力を遮断し ない保守作業も同様）
→作業規程の作成

教示作業は直ちに運転を停止できる装置を設けておこ なっ て く だ さい。

（動力を遮断し ない保守作業も同様）
→非常停止スイ ッ チの設定

教示作業中は教示作業中である旨を始動スイ ッ チなどに表示し て く だ さい。

（動力を遮断し ない保守作業も同様）
→教示作業中の表示

運転中は柵または囲いを設けて作業者と ロボ ッ ト の接触を防止し て く だ さい。
→安全柵の設置

運転開始は関係者への一定の合図の方法を定め、 これに従っ ておこ なっ て く
だ さい。

→運転開始の合図

保守作業は原則と し て動力を遮断し ておこ ない、 保守作業中である旨を起動
スイ ッ チなどに表示し て く だ さい。

→保守作業中の表示

作業開始前にはロボ ッ ト や非常停止スイ ッ チ、 関連装置などを点検し異常の
ないこ と を確認し て く だ さい。

→作業開始前の点検

      注意

      注意

      警告

      注意

      危険

      注意

      注意

      注意

ロボ ッ ト のご使用前には、 必ず以下の注意事項および別
冊の 「安全マニュアル」 を熟読し、 必要な処置を講じ て
いただ く よ う お願いし ます。

安全上のご注意



B. 別冊の 「安全マニュアル」 に示す注意事項のポイ ン ト を示し ます。
詳し く は 「安全マニュアル」 の本文をお読み く だ さい。

複数の制御機器 (GOT、 シーケンサ、 押しボタ ンスイ ッ チ ) によ り ロボ ッ ト の
自動運転を行 う場合、 各機器の操作権などのイ ン タ ロ ッ ク をお客様にて設計
し て く だ さい。

ロボ ッ ト は仕様範囲内の環境でお使い く だ さい。

それ以外の場合には信頼性の低下や故障の原因と な り ます。

（温度、 湿度、 雰囲気、 ノ イズ環境等）

ロボ ッ ト の運搬はロボ ッ ト を指定の運搬姿勢にし ておこ なっ て く だ さい。

指定以外の姿勢で運搬する と落下による人身事故や故障の原因と な り ます。

ロボ ッ ト はし っかり と し た台に据え付けてお使い く だ さい。

不安定な姿勢の場合には位置ずれや振動発生の原因と な り ます。

ケーブルは ノ イズ源から できるだけ離し て配線し て く だ さい。

接近させた場合は位置ずれや誤動作の原因と な り ます。

コネク タに無理な力を加えた り ケーブルを過度に屈曲させないで く だ さい。

接触不良や断線の原因と な り ます。

ハン ド を含めたワーク質量は定格負荷および許容 ト ルク を超えないよ う にし
て く だ さい。

これを超えた場合にはア ラーム発生や故障の原因と な り ます。

ハン ドや工具の取付およびワークの把持はし っかり とおこ なって く だ さい。

そ う でない場合には運転中の物体の飛散や放出によ り人身事故や物損の原因
と な り ます。

ロボ ッ ト およびコ ン ト ローラのアースは確実に接地し て く だ さい。

そ う でない場合にはノ イズによる誤動作や万一の場合、 感電事故の原因と な
り ます。

ロボ ッ ト の動作中は運転状態を表示するよ う にし て く だ さい。

表示がない場合には誤っ てロボ ッ ト に接近し た り誤操作の原因と な り ます。

 ロボ ッ ト の動作範囲内で教示作業をおこ な う場合、 必ずロボ ッ ト の制御の優
先権を確保し てからおこ なって く だ さい。 そ う でない場合、 外部からの指令
によ り ロボ ッ ト を始動する こ とができ、 人身事故や物損の原因と な り ます。

ジ ョ グ速度はなるべ く 低速でおこない、 ロボ ッ ト から目を離さ ないで く だ さ
い。 そ う でない場合はワークや周辺装置との干渉の原因と な り ます。

プログラム編集後の自動運転前には必ずステ ッ プ運転で動作を確認し て く だ
さい。 そ う でない場合はプログラム ミ ス等によ り周辺装置との干渉の原因と
な り ます。
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自動運転中に安全柵の出入口の扉を開けよ う と し た場合にはロ ッ ク されてい
るか自動的にロボ ッ ト が停止状態になるよ う にし て く だ さい。 そ う でない場
合には人身事故の原因と な り ます。

独自の判断に基づ く 改造や指定外の保守部品の使用はおこ なわないで く だ さ
い。 そ う でない場合には故障や不具合の原因と な り ます。

ロボ ッ ト のアームを外部から手で動かす場合は開口部に手や指を入れないで
く だ さい。 姿勢によ っては手や指をはさ まれる場合があ り ます。

ロボ ッ ト の停止または非常停止を コ ン ト ローラの主電源を OFF する こ と でお
こなわないで く だ さい。

自動運転中に、 コ ン ト ローラの主電源が OFF された場合、 ロボ ッ ト の精度に
悪影響を及ぼす場合があ り ます。 また、 アームの落下や惰走によ っ て周辺装
置等と干渉する場合があ り ます。

プログラムやパラ メ ータ等のコ ン ト ローラの内部情報を書換えている時にコ
ン ト ローラの主電源を OFF し ないで く だ さい。

自動運転中やプログラム ・ パラ メ ータの書き込み中に、 コ ン ト ローラの主電
源が OFF された場合、 コ ン ト ローラの内部情報が破壊される恐れがあ り ます。

本製品の GOT 直結機能をお使いいただ く 場合、 ハンデ ィ GOT を接続し ない
で く だ さい。 ハンデ ィ GOT は、 操作権の有効 / 無効にかかわらず、 ロボ ッ ト
を自動運転させる こ とができるため、 物損や人身事故につながる恐れがあ り
ます。

CR800-R/CR800-Q コ ン ト ローラで、 iQ Platform 対応製品をお使いいただ く 場
合、 シーケンサにハンデ ィ GOT を接続し ないで く だ さい。 ハンデ ィ GOT は
操作権の有効 / 無効にかかわらずロボ ッ ト を自動運転させる こ とができるた
め、 物損や人身事故につながる恐れがあ り ます。

マルチ CPU システムやサーボアンプの電源が投入されている と きに、 SSC-
NET III ケーブルを取りはずさ ないで く だ さい。 モーシ ョ ン CPU やサーボアン
プの SSCNET III コネク タおよび SSCNET III ケーブルの先端から発せられる光
を直視し ないで く だ さい。 光が目に入る と、 目に違和感を感じ る恐れがあ り
ます。 (SSCNET III の光源は、 JIS C 6802、 IEC 60825-1 に規定されている ク ラ
ス 1 に相当し ます。）

コ ン ト ローラの電源が投入されている と きに、 SSCNET III ケーブルを取りは
ずさ ないで く だ さい。 SSCNET III コネク タおよび SSCNET III ケーブルの先端
から発せられる光を直視し ないで く だ さい。 光が目に入る と、 目に違和感を
感じ る恐れがあ り ます。
(SSCNET III の光源は、 JIS C 6802、 IEC 60825-1 に規定されている ク ラス 1 に
相当し ます。）

SSCNET III ケーブルを取りはずし た後は、 SSCNET III コネク タにキャ ッ プを取
付けないと、 ゴ ミ やほこ りの付着によ り、 特性が劣化し、 誤動作する恐れが
あ り ます。
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配線間違いがないよ う十分にご注意 く だ さい。 仕様以外の接続を し た場合、
非常停止が解除されないなどの誤動作の原因と な り ます。
誤動作を防ぐために、 配線完了後、 テ ィ ーチングボ ッ クス非常停止、 お客様
非常停止、 ド アスイ ッ チ等の各種機能が正常に動作する こ と を必ず確認し て
く だ さい。

コ ン ト ローラの USB を市販の機器 ( パソ コ ン、 LAN 用ハブなど ) と接続し て
ご使用する場合は、 弊社機器との相性や温度 ・ ノ イズなどの FA 環境に適さ な
いものもあ り ます。

ご使用される場合は、 EMI 対策 (Electro-Magnetic Interference) やフ ェ ラ イ ト コ
アの追加など、 別途対策が必要なこ と もあ り ますのでお客様にて十分動作確
認をお願いし ます。

なお、 市販機器との接続における動作保障 ・ 保守は弊社でおこ な う こ とがで
きません。

ネ ッ ト ワーク経由による外部機器からの不正ア クセス、 DoS*1 攻撃、 コ ン
ピ ュータウイルス、 その他のサイバー攻撃に対し て、 ロボ ッ ト 、 およびシス
テムのセキュ リ テ ィ ( 可用性、 完全性、 機密性 ) を保つ必要がある場合は、
フ ァ イアウォールや VPN の設置、 コ ンピ ュータへのアンチウイルスソ フ ト 導
入などの対策を盛り込んで く だ さい。

DoS 攻撃、 不正アクセス、 コ ンピ ュータウイルスその他のサイバー攻撃によ
り発生するロボ ッ ト 、 およびシステム ト ラ ブル上の諸問題に対し て、 当社は
その責任を負いません。

*1 DoS ： 過剰な負荷をかけた り脆弱性をついた りする事でサービスを妨害す
る こ と、 およびその状態
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*CR800 コ ン ト ローラ

基本構成の注意事項を示し ます。

漏電保護のため、 コ ン ト ローラの一次供給電源には漏電遮断器を設置し て く だ
さい。 そ う でない場合、 感電事故の原因と な り ます。

1) 下記をご準備 く だ さい。

2) 一次電源が、 電源仕様と合っている こ と を確認し て く だ さい。
3) 一次電源が切られている こ と と、 漏電遮断器の電源スイ ッ チが OFF になっている こ と を確認

し て く だ さい。
4) ACIN ケーブルを接続し ます。

ACIN ケーブルの電源端子を漏電遮断器の二次側端子に接続し て く だ さい。 また、 FG 端子を
アース接続し て く だ さい。

5) ACIN ケーブルを、 コ ン ト ローラ背面の ACIN コネク タに接続し て く だ さい。
① ACIN ケーブルのプ ラグのメ イ ンキー ( 長幅 ) を上側に向けます。 (ACIN ケーブル接続補足図
参照 )
② ACIN コネク タ側のメ イ ンキー溝 ( 長幅 ) に合わせて ACIN ケーブルを水平に奥まで差し込み
ます。
キー溝に合わせない状態、 傾いた状態での差込みはコネク タ破損の原因にな り ます。
③ ACIN ケーブルのカ ッ プ リ ングを右方向にロ ッ クするまで回し て く だ さい。

6) EN61800-5-1 による Touch Current は 3.5mA 以上ですので、 接地ケーブルを コ ン ト ローラの
PE( 保護アース ) 端子に接続し、 も う 片方をアース接続し て く だ さい (2 点アース と し ます )。

7) 一次電源接続用ケーブルを漏電遮断器の一次側端子に接続し て く だ さい。

品名 仕様 備考

漏電遮断器 推奨品を以下に記載し ます。 お客様ご準備

単相用 ： NV30FAU-2P-10A-AC100-240V-30mA

( 端子カバー ： TCS-05FA2)

三相用 ： NV30FAU-3P-10A-AC100-240V-30mA

( 端子カバー ： TCS-05FA3)

一次電源接続用ケーブル AWG #14(2mm2) 以上 お客様ご準備。

端子締付ネジの締付 ト ルク ： 2

～ 3N ・ m

接地ケーブル AWG #14(2mm2) 以上 お客様ご準備。

端子締付ネジの締付 ト ルク ： 2

～ 3N ・ m

ACIN ケーブル 端子サイズ ： M5、 ケーブル長 3m 製品同梱

      注意

注 1) 漏電遮断器は必ず端子カバーを取り付けて使用し て く だ さい。

注 1)



改定履歴

印刷日付 仕様書番号 改定内容

2017-03-06 BFP-A3469 ・ 初版作成。

2017-06-29 BFP-A3469-A ・ 機器間ケーブル最小曲げ半径までの距離を修正。 ( 図 2-19、 図 2-21)

2017-11-01 BFP-A3469-B ・ 不正アクセス対策に関する記述を追加。

・ 「3.2.1 コ ン ト ローラ」 に CR800-R コ ン ト ローラの説明を補足。

・ 誤記訂正

GOT1000 を削除。

オプシ ョ ンの SD メ モ リ カー ドの説明を 「3.9.2 CR800-D コ ン ト ローラ用」 に移動。

2018-03-01 BFP-A3469-C ・ CR800-Q コ ン ト ローラの説明を追加。

・ 図を修正。 ( 図 2-25 ～ 38、 49、 50)

・ 表 2-4、 RV-7FRLL の 2 次配管を誤記訂正。

・ 3.6 章に注意文を追加。

・ 電磁ノ イズ条件を修正。

2018-06-01 BFP-A3469-D ・ RV-7FRL-SH のサイ クルタ イムを訂正。 ( 誤 ： 0.35)

・ サイ クルタ イムに代表機種を記載。 ( 表 2-2 ～表 2-5)

2018-09-03 BFP-A3469-E ・ 機能拡張カー ド (2F-DQ520、 2F-DQ521) を追加。

・ MELFA-3D Vision 2.0(4F-3DVS2-PKG3) を追加。

MELFA-3D Vision(4F-3DVS2-PKG1) を削除。

2018-12-25 BFP-A3469-F ・ ACIN ケーブル接続の補足説明を追加。

・ EtherCAT 対応ネ ッ ト ワークベースカー ド (2F-DQ535-EC) を追加。

・ 「3.8 付加軸用コ ン タ ク タ コ ン ト ロール出力」 を改訂。

2019-04-19 BFP-A3469-G ・ 誤記訂正

CR800-D コ ン ト ローラのロボ ッ ト コ ン ト ローラ間通信イ ン タ フ ェースを削除。

コネク タ (EXT1、 OPT1、 OPT2) の説明を修正。

2019-07-18 BFP-A3469-H ・ STO 機能の安全診断機能を有効にする手順を追加。

2020-01-24 BFP-A3469-J ・ RT ToolBox3/RT ToolBox3 mini のメ デ ィ アを DVD-ROM に変更。

・ 「2.1.2 据付面にかかる反力」 に図を追加。

・ 誤記訂正

電磁弁セ ッ ト のバルブ仕様を修正。 ( 表 2-32)

NETcable-1 用コ ン タ ク ト 形名およびコネク タ / コ ン タ ク ト の数量を修正。 ( 図 3-28)

2020-10-30 BFP-A3469-K ・ 不正アクセス対策に関する注意を変更。

・ 天吊据付時の取り扱い上の注意を訂正。

・ 保護回路の例を追加。 ( 図 3-10)

・ RT ToolBox3/RT ToolBox3 mini/RT ToolBox3 Pro 対応 OS よ り Windows XP、 Windows 

Vista を削除。

・ 漏電遮断器の仕様を補足。

・ コ ン ト ローラ縦置き時の注意を追加

・ 「(2) オイル ミ ス ト 環境でのご使用について」 を改訂。

・ 「7. 保証について」 を改訂。

・ その他誤記訂正および一部変更。

2021-01-22 BFP-A3469-M ・ 「6.4 EMC 据付ガイ ド ラ イ ン」 を追加。

2021-01-29 BFP-A3469-N ・ オプシ ョ ン MELFA-3D Vision 3.0(3F-53U-WINM) 対応。

・ オプシ ョ ン MELFA-3D Vision 2.0(4F-3DVS2-PKG3) および関連部品を削除。

2021-04-01 BFP-A3469-P ・ 安全通信機能取扱説明書を追加。

・ STO 機能の説明を補足。

2021-09-30 BFP-A3469-R ・ パラ メ ータ SRVON の説明を修正。

・ フ ェ ラ イ ト コ ア取付位置の図を追加。 ( 図 3-11)

・ 「(1) パラ レル入出力イ ン タ フ ェース」 を改訂。

・ 「(3) パラ レル入出力ユニ ッ ト 」 を改訂。

・ 「6.2 使用環境」 のノ イズの説明を修正。

・ その他誤記訂正および一部変更。

・ 九州支社の電話番号を変更。

2022-01-31 BFP-A3469-S ・ 「6.4 EMC 据付ガイ ド ラ イ ン」 を改訂。

・ その他誤記訂正および一部変更。



■はじめに

本シ リーズは、 機械加工 / 組立などの用途にお使いいただける本格産業用垂直多関節型ロボ ッ ト
です。

しかし ながら、 目的とする用途に対応するためには、 ロボ ッ ト 本体と、 周辺設備、 あるいはロ
ボ ッ ト のハン ド部分との調和のとれた作業システムを形成する必要があ り ます。

この仕様書を作成するにあた り、 ロボ ッ ト の導入をお考えのお客様に弊社ロボ ッ ト の特徴、 仕様
をできる限り分かり易 く お伝えするよ う 編集いた し てお り ますが、 も し ご不明な点がございま し
たら、 最寄の支社または代理店へお問い合わせ く だ さい。

この仕様書を十分吟味し ていただき、 弊社ロボ ッ ト をご利用いただければ幸いと考えます。

なお、 本書ではロボ ッ ト 本体に関する仕様を 21 ページの 「ロボ ッ ト 本体」 以降に、 コ ン ト ロー
ラに関する仕様を 106 ページの 「コ ン ト ローラ」 以降に、 ソ フ ト ウ ェ アの機能、 コ マン ド 一覧を
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1 全体構成
1 全体構成

1.1 構成機器

構成機器には次の種類があ り ます。

1.1.1 標準構成機器
標準で納入される もので、 以下の種類があ り ます。

1.1.2 工場出荷特殊仕様
標準構成機器の一部、 およびその仕様を工場出荷時に変更する ものです。

このため納期がかかる場合があ り ますので、 最寄の販売店までご確認 く だ さい。 出荷後の仕様変更は、 現
地工事、 またはご返却いただいての工事と な り ます。

1.1.3 オプシ ョ ン
ロボ ッ ト の機能を拡張する もので、 出荷後の取付けが可能です。 取付はお客様工事と な り ます。

1.1.4 保守部品
消耗品、 保守用の予備品です。

番号 項目
ス タ ン ド アロン

タ イプ
MELSEC iQ-R 対

応タ イプ
MELSEC-Q 対応

タ イプ

1 ロボ ッ ト 本体 ○ ○ ○

2 コ ン ト ローラ ○ ○ ○

3 ロボ ッ ト CPU ユニ ッ ト (MELSEC iQ-R 対応 )注 1）

注 1） ロボ ッ ト CPU ユニ ッ ト 接続ケーブルを含む。

- ○ -

ロボ ッ ト CPU ユニ ッ ト (MELSEC-Q 対応 ) 注 1） - - ○

4 機器間ケーブル ○ ○ ○

5 ロボ ッ ト 本体据付用ボル ト ○ ○ ○

6 CD-ROM 版取扱説明書 ○ ○ ○
-1   構成機器



                               1 全体構成
1.2 ロボ ッ ト の組合せ形名について

ロボ ッ ト は、 可搬質量、 アーム長、 環境仕様に応じ て形名を決めています。 下記に詳細を示し ますの
で、 お客様の用途に合ったロボ ッ ト をご選択 く だ さい。

1.2.1 ロボ ッ ト の形名の見方
(1) RV-2FR シ リーズ

RV - 2FR L ▲ - ● -Sxx
(a) (b) (c)  (d) (e)

(a)． RV-2FR ................................. RV-2FR シ リーズを表し ます。

(b)． L................................................ アーム長 ( ロングアームである こ と ) を表し ます。
例 )

無記 ： 標準アーム
L ： ロングアーム

(c)． ▲............................................. ブレーキの有無を表し ます。

例 )
無記 ： J2, J3, J5 軸のみブレーキ付
B ： 全軸ブレーキ付

(d)． ●............................................. コ ン ト ローラ タ イプを表し ます

例 )
D ： ス タ ン ド アロン
R ： MELSEC iQ-R 対応
Q ： MELSEC-Q 対応

(e)． -Sxx.........................................特殊機番号を表し ます。 特殊仕様をご用命の場合に限り ます。
   ロボ ッ ト の組合せ形名について   1-2
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1 全体構成
(2) RV-4FR/7FR/13FR シ リーズ

RV - ◇ FR J L ○ - ● -Sxx
(a) (b) (c) (d) (e) (f) (g) (h)

(a)． RV.............................................垂直多関節型ロボ ッ ト を表し ます。

(b)． ◇ ..............................................最大可搬質量を表し ます。
例 ) 

4 ： 4kg
7 ： 7kg
13 ： 13kg
20 ： 20kg

(c)． FR .............................................FR シ リーズを表し ます。

(d)． J................................................軸構成を表し ます。
例 )

無記 ： 6 軸タ イプ
J ： 5 軸タ イプ (RV-4FRJL のみ )

(e)． L................................................アーム長 ( ロングアームである こ と ) を表し ます。
例 )

無記 ： 標準アーム
L または LL： ロングアーム

(f)． ○...............................................環境仕様･保護仕様を表し ます。
例 )

無記 ： 一般環境 (IP40)
M ： オイル ミ ス ト 仕様 (IP67)
C ： ク リーン仕様 (ISO ク ラス 3)

(g)． ●.............................................. コ ン ト ローラ タ イプを表し ます

例 )
D ： ス タ ン ド アロン
R ： MELSEC iQ-R 対応
Q ： MELSEC-Q 対応

(h)． - Sxx........................................特殊機番号を表し ます。 特殊仕様をご用命の場合に限り ます。
例 )

-SHxx ： 配線 ・ 配管内装仕様である こ と を表し ます。
-Sxx ： 特殊仕様である こ と を表し ます。
-3   ロボ ッ ト の組合せ形名について



                               1 全体構成
1.2.2 ロボ ッ ト 本体と コ ン ト ローラの組合せについて
(1) ス タ ン ド アロン タ イプ

表 1-1 ： ロボ ッ ト 本体と コ ン ト ローラの組み合わせ

ロボ ッ ト 本体

コ ン ト ローラ
形名注 1）

注 1） 形名の " □ " は可搬質量を示し ます。 4kg ： "4"、 7kg ： "7"、 13kg ： "13"。 ( コ ン ト ローラ形名の□には 04、 07、
13 が入り ます )

環境仕様
アーム長

注 2）

注 2） RV-4FRJL のアーム長は、 ロングアームのみです。

配線 ・ 配管内装
( メ カニカル I/

F 部 )
ブレーキ 軸構成

RV-2FR-D

標準仕様

標準アーム

無し

J2、 J3、 J5 軸

のみ

6 軸仕様

CR800-02VD
RV-2FRL-D ロングアーム

RV-2FRB-D 標準アーム

全軸

RV-2FRLB-D ロングアーム

RV- □ FR-D
標準アーム

CR800- □ VD

RV-20FR-D CR800-20VD

RV- □ FRL-D

ロングアーム

CR800- □ VD

RV-4FRJL-D 5 軸仕様 CR800-04VJD

RV-7FRLL-D

6 軸仕様

CR800-07VLD

RV- □ FR-D-SH
標準アーム

有り注 3）

注 3） 配線 ・ 配管内装仕様の種類を 7 ページの 「1.2.3 配線 ・ 配管内装仕様の種類」 に示し ます。
本ロボ ッ ト は工場出荷特殊仕様です。 納期についてご確認願います。

CR800- □ VD

RV-20FR-D-SH CR800-20VD

RV- □ FRL-D-SH

ロングアーム

CR800- □ VD

RV-4FRJL-D-SH 5 軸仕様 CR800-04VJD

RV-7FRLL-D-SH

6 軸仕様

CR800-07VLD

RV- □ FRM-D

保護仕様注 4）

注 4） ロボ ッ ト 本体の保護仕様は IP67、 コ ン ト ローラの保護仕様は機種間共通で IP20( 開放型 ) です。 コ ン ト ローラの
保護仕様が必要の場合はオプシ ョ ンのコ ン ト ローラ保護ボ ッ クス (IP54) をご利用 く ださい。

標準アーム

無し

CR800- □ VD

RV-20FRM-D CR800-20VD

RV- □ FRLM-D

ロングアーム

CR800- □ VD

RV-4FRJLM-D 5 軸仕様 CR800-04VJD

RV-7FRLLM-D

6 軸仕様

CR800-07VLD

RV- □ FRC-D

ク リーン仕様
注 5）

注 5） コ ン ト ローラの保護仕様は機種間共通で IP20( 開放型 ) です。 ク リーン環境でご使用の場合は、 ク リーン度に影
響を及ぼさ ない場所へ設置願います。

標準アーム
CR800- □ VD

RV-20FRC-D CR800-20VD

RV- □ FRLC-D

ロングアーム

CR800- □ VD

RV-4FRJLC-D 5 軸仕様 CR800-04VJD

RV-7FRLLC-D 6 軸仕様 CR800-07VLD
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1 全体構成
(2) MELSEC iQ-R 対応タ イプ
表 1-2 ： ロボ ッ ト 本体と コ ン ト ローラの組み合わせ

ロボ ッ ト 本体

コ ン ト ローラ
形名注 1）

注 1） 形名の " □ " は可搬質量を示し ます。 4kg ： "4"、 7kg ： "7"、 13kg ： "13"。 ( コ ン ト ローラ形名の□には 04、 07、
13 が入り ます )

環境仕様
アーム長

注 2）

注 2） RV-4FRJL のアーム長は、 ロングアームのみです。

配線 ・ 配管内装
( メ カニカル I/

F 部 )
ブレーキ 軸構成

RV-2FR-R

標準仕様

標準アーム

無し

J2、 J3、 J5 軸

のみ

6 軸仕様

CR800-02VR
RV-2FRL-R ロングアーム

RV-2FRB-R 標準アーム

全軸

RV-2FRLB-R ロングアーム

RV- □ FR-R
標準アーム

CR800- □ VR

RV-20FR-R CR800-20VR

RV- □ FRL-R

ロングアーム

CR800- □ VR

RV-4FRJL-R 5 軸仕様 CR800-04VJR

RV-7FRLL-R

6 軸仕様

CR800-07VLR

RV- □ FR-R-SH
標準アーム

有り注 3）

注 3） 配線 ・ 配管内装仕様の種類を 7 ページの 「1.2.3 配線 ・ 配管内装仕様の種類」 に示し ます。
本ロボ ッ ト は工場出荷特殊仕様です。 納期についてご確認願います。

CR800- □ VR

RV-20FR-R-SH CR800-20VR

RV- □ FRL-R-SH

ロングアーム

CR800- □ VR

RV-4FRJL-R-SH 5 軸仕様 CR800-04VJR

RV-7FRLL-R-SH

6 軸仕様

CR800-07VLR

RV- □ FRM-R

保護仕様注 4）

注 4） ロボ ッ ト 本体の保護仕様は IP67、 コ ン ト ローラの保護仕様は機種間共通で IP20( 開放型 ) です。 コ ン ト ローラの
保護仕様が必要の場合はオプシ ョ ンのコ ン ト ローラ保護ボ ッ クス (IP54) をご利用 く だ さい。

標準アーム

無し

CR800- □ VR

RV-20FRM-R CR800-20VR

RV- □ FRLM-R

ロングアーム

CR800- □ VR

RV-4FRJLM-R 5 軸仕様 CR800-04VJR

RV-7FRLLM-R

6 軸仕様

CR800-07VLR

RV- □ FRC-R

ク リーン仕様
注 5）

注 5） コ ン ト ローラの保護仕様は機種間共通で IP20( 開放型 ) です。 ク リーン環境でご使用の場合は、 ク リーン度に影
響を及ぼさ ない場所へ設置願います。

標準アーム
CR800- □ VR

RV-20FRC-R CR800-20VR

RV- □ FRLC-R

ロングアーム

CR800- □ VR

RV-4FRJLC-R 5 軸仕様 CR800-04VJR

RV-7FRLLC-R 6 軸仕様 CR800-07VLR
-5   ロボ ッ ト の組合せ形名について



                               1 全体構成
(3) MELSEC-Q 対応タ イプ
表 1-3 ： ロボ ッ ト 本体と コ ン ト ローラの組み合わせ

ロボ ッ ト 本体

コ ン ト ローラ
形名注 1）

注 1） 形名の " □ " は可搬質量を示し ます。 4kg ： "4"、 7kg ： "7"、 13kg ： "13"。 ( コ ン ト ローラ形名の□には 04、 07、
13 が入り ます )

環境仕様
アーム長

注 2）

注 2） RV-4FRJL のアーム長は、 ロングアームのみです。

配線 ・ 配管内装
( メ カニカル I/

F 部 )
ブレーキ 軸構成

RV-2FR-Q

標準仕様

標準アーム

無し

J2、 J3、 J5 軸

のみ

6 軸仕様

CR800-02VQ
RV-2FRL-Q ロングアーム

RV-2FRB-Q 標準アーム

全軸

RV-2FRLB-Q ロングアーム

RV- □ FR-Q
標準アーム

CR800- □ VQ

RV-20FR-Q CR800-20VQ

RV- □ FRL-Q

ロングアーム

CR800- □ VQ

RV-4FRJL-Q 5 軸仕様 CR800-04VJQ

RV-7FRLL-Q

6 軸仕様

CR800-07VLQ

RV- □ FR-Q-SH
標準アーム

有り注 3）

注 3） 配線 ・ 配管内装仕様の種類を 7 ページの 「1.2.3 配線 ・ 配管内装仕様の種類」 に示し ます。
本ロボ ッ ト は工場出荷特殊仕様です。 納期についてご確認願います。

CR800- □ VQ

RV-20FR-Q-SH CR800-20VQ

RV- □ FRL-Q-SH

ロングアーム

CR800- □ VQ

RV-4FRJL-Q-SH 5 軸仕様 CR800-04VJQ

RV-7FRLL-Q-SH

6 軸仕様

CR800-07VLQ

RV- □ FRM-Q

保護仕様注 4）

注 4） ロボ ッ ト 本体の保護仕様は IP67、 コ ン ト ローラの保護仕様は機種間共通で IP20( 開放型 ) です。 コ ン ト ローラの
保護仕様が必要の場合はオプシ ョ ンのコ ン ト ローラ保護ボ ッ クス (IP54) をご利用 く ださい。

標準アーム

無し

CR800- □ VQ

RV-20FRM-Q CR800-20VQ

RV- □ FRLM-Q

ロングアーム

CR800- □ VQ

RV-4FRJLM-Q 5 軸仕様 CR800-04VJQ

RV-7FRLLM-Q

6 軸仕様

CR800-07VLQ

RV- □ FRC-Q

ク リーン仕様
注 5）

注 5） コ ン ト ローラの保護仕様は機種間共通で IP20( 開放型 ) です。 ク リーン環境でご使用の場合は、 ク リーン度に影
響を及ぼさ ない場所へ設置願います。

標準アーム
CR800- □ VQ

RV-20FRC-Q CR800-20VQ

RV- □ FRLC-Q

ロングアーム

CR800- □ VQ

RV-4FRJLC-Q 5 軸仕様 CR800-04VJQ

RV-7FRLLC-Q 6 軸仕様 CR800-07VLQ
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1 全体構成
1.2.3 配線 ・ 配管内装仕様の種類
工場出荷時に、 ロボ ッ ト 本体手首内にツール配線 ・ 配管を内装し、 メ カニカルイ ン タ フ ェ ース側面から

引き出し たロボ ッ ト を用意し てお り ます。 本ロボ ッ ト をご利用になる こ と で、 お客様でのツールへの配
線 ・ 配管作業が容易になる と共に断線などの信頼性も向上し ます。 以下にその種類を示し ます。 また、 69
ページの 「2.5.6 ハン ド用配線 ・ 配管系統」 にそれぞれのハン ド用配線 ・ 配管系統図を記載し ています。
（表に示し たロボ ッ ト 以外はツール配線 ・ 配管は内装し ていませんが、 ハン ド入力信号、 視覚センサなど
の機器をご使用できます）

表 1-4 ： 配線 ・ 配管内装仕様の種類

特殊機番号
注 1）

注 1） 特殊機番号はロボ ッ ト 本体形名の末尾につきます。

配管

配線 ( 各機器への接続用ケーブル ) ベース部外部
配線セ ッ ト

( 対応オプシ ョ ン ) 
注 2）

注 2） ベース部外部配線セ ッ ト は対応するオプシ ョ ンを付属し ています。

ハン ド
入力信号

視覚センサ
カ メ ラ

力覚センサ
本体

多機能
電動ハン ド本体

-SH01 φ4x4 本注 3）

注 3） 電磁弁セ ッ ト オプシ ョ ンの二次配管と し てご使用できます。

8 点 な し な し

-SH02 な し 8 点 1 台 いずれか 1 台 1F-HA01S-01

-SH03 な し な し 1 台 1 台 1 台 1F-HA02S-01

-SH04 φ4x2 本 8 点 な し 1 台 な し 1F-HA01S-01

-SH05 φ4x2 本 8 点 1 台 な し 1F-HA01S-01
-7   ロボ ッ ト の組合せ形名について



                              1 全体構成
1.3 構成機器の内容

1.3.1 ロボ ッ ト 本体
ロボ ッ ト 本体に取付けられる機器を示し ます。

(1) RV-2FR シ リーズ

図 1-1 ： 構成機器の概要 (RV-2FR シ リーズ )

6 軸垂直多関節形
RV-2FR シ リーズ

※ 仕様の詳細は 21 ページの
「2.1.1 基本仕様」 に記載。

ハ 
ン 
ド  
お
客
様
製
作
品

電磁弁セ ッ ト ( ｼﾝｸﾀｲﾌﾟ / ｿｰｽﾀｲﾌﾟ )
( 専用ﾊﾝﾄﾞ出力ｹｰﾌﾞﾙ付 )

・ 1 連 ： 1E-VD01/1E-VD01E
・ 2 連 ： 1E-VD02/1E-VD02E

ハン ド カールチューブ
・ 1 連 2 本 ： 1E-ST0402C
・ 2 連 4 本 ： 1E-ST0404C

機器間ケーブル
( 固定用 ： 5m)

標準構成品

工場出荷特殊仕様

オプション

お客様ご準備品

[注意]

動作範囲変更ス ト ッパ
・ J1 軸 ： 1S-DH-11J1
・ J2 軸 ： 1S-DH-11J2
・ J3 軸 ： 1S-DH-11J3

※ 変更可能角度は 16 ページの表 1-
11 を参照 く だ さい。

※ 取り付けは、 お客様にて実施願
います。

壁掛け仕様
J1 軸の動作範囲を制限

ハン ド出力ケーブル
・ 1E-GR35S

ハン ド 入力ケーブル
・ 1S-HC30C-11

電磁弁 
お客様
ご用意

機器間ケーブル ( 交換用 )
・ 固定用 ： 1F- □□ UCBL-41
・ 屈曲用 ： 1F- □□ LUCBL-41

注 1) □□は、 ケーブル長。
長さは 16 ページの表 1-11 を参
照 く だ さい。

注 2) 標準付属のケーブルと交換し
て使用し ます。
   構成機器の内容   1-8
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(2) RV-4FR/7FR/13FR シ リーズ

図 1-2 ： 構成機器の概要 (RV-4FR/7FR/13FR シ リーズ )

ハン ド出力ケーブル

・ 1F-GR35S-02

ハン ド入力ケーブル

・ 1F-HC35S-02

ハン ド カールチューブ
・ RV-4FR/7FR シ リーズ、 RV-7FRLL ：

1E-ST040*C(1 ～ 4 連 )
・ RV-13FR/13FRL、 RV-20FR ：

1N-ST060*C(1 ～ 4 連 )

注 ) * は、 1 ～ 4 連で異な り ます。 16 ページの表 1-12 参

標準構成品

工場出荷特殊仕様

オプション

お客様ご準備品

[注意]

機内ケーブル引き出し
・ 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

※ 図は一例です。

フ ォ アアーム部

ベース部
( 反対側 )

オプシ ョ ン取付部位

機器間ケーブル ( 交換用 )
・ 固定用 ： 1F- □□ UCBL-41
・ 屈曲用 ： 1F- □□ LUCBL-41

注 1) □□は、 ケーブル長。
長さは 16 ページの表 1-12 を参照 く
だ さい。

注 2) 標準付属のケーブルと交換し て使
用し ます。

6 軸垂直多関節形
(RV-4FR/4FRL/4FRJL、
RV-7FR/7FRL)

6 軸垂直多関節形
(RV-13FR/13FRL、
RV-7FRLL、 RV-20FR)

いずれか 1 台

電磁弁セ ッ ト ( ｼﾝｸﾀｲﾌﾟ / ｿｰｽﾀｲﾌﾟ )
( 専用ﾊﾝﾄﾞ出力ｹｰﾌﾞﾙ付 )
･ 1 連 : 1F-VD01-**/1F-VD01E-**
･ 2 連 : 1F-VD02-**/1F-VD02E-**
･ 3 連 : 1F-VD03-**/1F-VD03E-**
・ 4 連 : 1F-VD04-**/1F-VD04E-**

注 )** は機種で異

な り ます。 16 

ページの表 1-

12 参照。

1F-VD04-02 1F-VD04-03

配線 ・ 配管内装仕様
手首部に配線 ・ 配管を内装し、 メ カニカルイ ン タ
フ ェースから引出し た工場出荷特殊仕様ロボ ッ ト
詳細は 7 ページの 「1.2.3 配線 ・ 配管内装仕様の種
類」 を参照 く だ さい。

J1 軸動作範囲変更用ス ト ッパ
( ス ト ッパ部品 )

・ RV-4FR シ リーズ ： 1F-DH-03
・ RV-7FR シ リーズ ： 1F-DH-04
・ RV-13FR シ リーズ ： 1F-DH-05J1

※ 取付けは、 お客様にて実施願います。

ハ 
ン 
ド  
お
客
様
製
作
品

機器間ケーブル
固定用 ： 5m
-9   構成機器の内容



                               １   全体構成
1.3.2 コ ン ト ローラ
コ ン ト ローラに取り付けられる機器を示し ます。

ロボ ッ ト 本体の形名によ って、 接続される コ ン ト ローラは異な り ます。 (2 ページの 「1.2 ロボ ッ ト の組
合せ形名について」 参照 )

(1) CR800-D コ ン ト ローラ

図 1-3 ： 構成機器の概要 (CR800-D)

ネ ッ ト ワークベース
カー ド
・ EtherNet/IP イ ン タ フ ェ ース
・ PROFINET イ ン タ フ ェ ース
・ CC-Link IE Field イ ン タ フ ェ ー
ス
・ EtherCAT イ ン タ フ ェ ース

各イ ン タ
フ ェースカー
ドの詳細は表
1-13 を参照。

RT ToolBox3
・ 3F-14C-WINJ(DVD-ROM)

RT ToolBox3 mini 
・ 3F-15C-WINJ(DVD-ROM)

RT ToolBox3 Pro 
・ 3F-16D-WINJ(DVD-ROM)

(Windows 7、 Windows 8、 Windows 8.1、

Windows 10)

パソ コ ン ( 接続ケーブル含む )
お客様ご準備品

*)USB ケーブルは

推奨品を表 1-

15 に示し ます。

標準構成品

工場出荷特殊仕様

オプション

お客様ご準備品

[注意]取扱説明書 ( 製本版 )
・ 5F-GA01-PJ01

パラ レル入出力イ ン
タ フ ェース
2D-TZ368( シン ク )

2D-TZ378( ソース )

CC-Link イ ン タ フ ェース
  2D-TZ576

簡易版テ ィ ーチングボ ッ
クス (T/B)
・ R32TB

高機能版テ ィ ーチング
ボ ッ クス (T/B)
・ R56TB

コ ン ト ローラ
・ CR800-D

外部入出力ケーブル
・ 2D-CBL05 (5m 仕様 )

・ 2D-CBL15 (15m 仕様 )

パラ レル入出力ユニ ッ ト
2A-RZ361( シン ク )

2A-RZ371( ソース )

外部入出力ケーブル
・ 2A-CBL05 (5m 仕様 )

・ 2A-CBL15 (15m 仕様 ) シーケンサ
外部機器

お客様ご準備品

コ ン ト ローラ保護ボ ッ クス
・ CR800-MB

機能拡張カー ド SD メ モ リ カー ド
・ 2F-2GBSD

安全オプシ ョ ン
・ 4F-SF002-01

詳細は表 1-13 を参照。
   構成機器の内容   1-10
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１   全体構成
(2) CR800-R コ ン ト ローラ

図 1-4 ： 構成機器の概要 (CR800-R)

標準構成品

工場出荷特殊仕様

オプション

お客様ご準備品

[注意]

簡易版テ ィ ーチング
ボ ッ クス (T/B)
・ R32TB

高機能版テ ィ ーチング
ボ ッ クス (T/B)
・ R56TB

ロボ ッ ト CPU ユニ ッ ト
・ R16RTCPU

ロボ ッ ト CPU ユニ ッ ト 接続ケーブル
･ SSCNET Ⅲケーブル.............MR-J3BUS10M-A

コ ン ト ローラ と ロボ ッ ト CPU ユニ ッ ト を接続するための 10m

ケーブルです。

  ロボ ッ ト CPU ユニ ッ ト 接続ケーブル
     ･ SSCNET Ⅲケーブル.........MR-J3BUS5M-A ： 5m

MR-J3BUS20M-A ： 20m

MR-J3BUS30M-B ： 30m

コ ン ト ローラ

・ CR800-R

コ ン ト ローラ保護ボ ッ クス
・ CR800-MB

安全オプシ ョ ン
・ 4F-SF002-01

詳細は表 1-13 を参照。

パソ コ ン ( 接続ケーブル含む )
お客様ご準備品

取扱説明書 ( 製本版 )
・ 5F-GA01-PJ01

ロボ ッ ト CPU ユニ ッ ト の設置には、 当社

MELSEC iQ-R シ リーズの下記製品が必要です。

お客様にてご準備願います。

・ ベースユニ ッ ト ( 表 1-5 参照 )

・ 電源ユニ ッ ト ( 表 1-6 参照 )

・ シーケンサ CPU ユニ ッ ト ( 表 1-7 参照 )

機能拡張カー ド

RT ToolBox3
・ 3F-14C-WINJ(DVD-ROM)

RT ToolBox3 mini 
・ 3F-15C-WINJ(DVD-ROM)

RT ToolBox3 Pro 
・ 3F-16D-WINJ(DVD-ROM)

(Windows 7、 Windows 8、 Windows 8.1、

Windows 10)
-11   構成機器の内容



                               １   全体構成
表 1-5 ： ベースユニ ッ ト

表 1-6 ： 電源ユニ ッ ト

表 1-7 ： シーケンサ CPU ユニ ッ ト

形名 備考

R35B 5 スロ ッ ト MELSEC iQ-R シ リーズユニ ッ ト 装着用

R38B 8 スロ ッ ト MELSEC iQ-R シ リーズユニ ッ ト 装着用

R312B 12 スロ ッ ト MELSEC iQ-R シ リーズユニ ッ ト 装着用

形名 備考

R61P AC 電源ユニ ッ ト 。 入力 ： AC100 ～ 240V、 出力 ： DC5V/6.5A

R62P AC 電源ユニ ッ ト 。 入力 ： AC100 ～ 240V、 出力 ： DC5V/3.5A、 DC24V/0.6A

R63P DC 電源ユニ ッ ト 。 入力 ： DC24V、 出力 ： DC5V/6.5A

R64P AC 電源ユニ ッ ト 。 入力 ： AC100 ～ 240V、 出力 ： DC5V/9A

形名 備考

R00CPU プログラム容量 ： 10K ステ ッ プ、 基本演算処理速度 (LD 命令 ) ： 31.36ns

R01CPU プログラム容量 ： 15K ステ ッ プ、 基本演算処理速度 (LD 命令 ) ： 31.36ns

R02CPU プログラム容量 ： 20K ステ ッ プ、 基本演算処理速度 (LD 命令 ) ： 3.92ns

R04CPU プログラム容量 ： 40K ステ ッ プ、 基本演算処理速度 (LD 命令 ) ： 0.98ns

R08CPU プログラム容量 ： 80K ステ ッ プ、 基本演算処理速度 (LD 命令 ) ： 0.98ns

R16CPU プログラム容量 ： 160K ステ ッ プ、 基本演算処理速度 (LD 命令 ) ： 0.98ns

R32CPU プログラム容量 ： 320K ステ ッ プ、 基本演算処理速度 (LD 命令 ) ： 0.98ns

R120CPU プログラム容量 ： 1200K ステ ッ プ、 基本演算処理速度 (LD 命令 ) ： 0.98ns
   構成機器の内容   1-12
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１   全体構成
(3) CR800-Q コ ン ト ローラ

図 1-5 ： 構成機器の概要 (CR800-Q)

標準構成品

工場出荷特殊仕様

オプション

お客様ご準備品

[注意]

簡易版テ ィ ーチング
ボ ッ クス (T/B)
・ R32TB

高機能版テ ィ ーチング
ボ ッ クス (T/B)
・ R56TB

ロボ ッ ト CPU ユニ ッ ト
・ Q172DSRCPU

ロボ ッ ト CPU ユニ ッ ト 接続ケーブル
･ SSCNET Ⅲケーブル.............MR-J3BUS10M-A

コ ン ト ローラ と ロボ ッ ト CPU ユニ ッ ト を接続するための 10m

ケーブルです。

  ロボ ッ ト CPU ユニ ッ ト 接続ケーブル
     ･ SSCNET Ⅲケーブル.........MR-J3BUS5M-A ： 5m

MR-J3BUS20M-A ： 20m

MR-J3BUS30M-B ： 30m

コ ン ト ローラ

・ CR800-Q

コ ン ト ローラ保護ボ ッ クス
・ CR800-MB

安全オプシ ョ ン
・ 4F-SF002-01

詳細は表 1-13 を参照。

パソ コ ン ( 接続ケーブル含む )
お客様ご準備品

取扱説明書 ( 製本版 )
・ 5F-GA01-PJ01

ロボ ッ ト CPU ユニ ッ ト の設置には、 当社

MELSEC-Q シ リーズの下記製品が必要です。

お客様にてご準備願います。

・ ベースユニ ッ ト ( 表 1-8 参照 )

・ 電源ユニ ッ ト ( 表 1-9 参照 )

・ シーケンサ CPU ユニ ッ ト ( 表 1-10 参照 )

機能拡張カー ド

RT ToolBox3
・ 3F-14C-WINJ(DVD-ROM)

RT ToolBox3 mini 
・ 3F-15C-WINJ(DVD-ROM)

RT ToolBox3 Pro 
・ 3F-16D-WINJ(DVD-ROM)

(Windows 7、 Windows 8、 Windows 8.1、

Windows 10)
-13   構成機器の内容



                               １   全体構成
表 1-8 ： ベースユニ ッ ト

表 1-9 ： 電源ユニ ッ ト

表 1-10 ： シーケンサ CPU ユニ ッ ト

形名 備考

Q35DB 5 スロ ッ ト MELSEC-Q シ リーズユニ ッ ト 装着用

Q38DB 8 スロ ッ ト MELSEC-Q シ リーズユニ ッ ト 装着用

Q312DB 12 スロ ッ ト MELSEC-Q シ リーズユニ ッ ト 装着用

形名 備考

Q61P AC 電源ユニ ッ ト 。 入力 ： AC100 ～ 240V、 出力 ： DC5V/6A

Q62P AC 電源ユニ ッ ト 。 入力 ： AC100 ～ 240V、 出力 ： DC5V/3A、 DC24V/0.6A

Q63P DC 電源ユニ ッ ト 。 入力 ： DC24V、 出力 ： DC5V/3A、 DC5V/6A

Q64PN AC 電源ユニ ッ ト 。 入力 ： AC100 ～ 240V/AC200 ～ 240V、 出力 ： DC5V/8.5A

形名 備考

Q03UDCPU プログラム容量 ： 30K ステ ッ プ、 基本演算処理速度 (LD 命令 ) ： 20ns

Q03UDECPU プログラム容量 ： 30K ステ ッ プ、 基本演算処理速度 (LD 命令 ) ： 20ns

Q04UDHCPU プログラム容量 ： 40K ステ ッ プ、 基本演算処理速度 (LD 命令 ) ： 9.5ns

Q04UDEHCPU プログラム容量 ： 40K ステ ッ プ、 基本演算処理速度 (LD 命令 ) ： 9.5ns

Q06UDHCPU プログラム容量 ： 60K ステ ッ プ、 基本演算処理速度 (LD 命令 ) ： 9.5ns

Q06UDEHCPU プログラム容量 ： 60K ステ ッ プ、 基本演算処理速度 (LD 命令 ) ： 9.5ns

Q10UDHCPU プログラム容量 ： 100K ステ ッ プ、 基本演算処理速度 (LD 命令 ) ： 9.5ns

Q10UDEHCPU プログラム容量 ： 100K ステ ッ プ、 基本演算処理速度 (LD 命令 ) ： 9.5ns

Q13UDHCPU プログラム容量 ： 130K ステ ッ プ、 基本演算処理速度 (LD 命令 ) ： 9.5ns

Q13UDEHCPU プログラム容量 ： 130K ステ ッ プ、 基本演算処理速度 (LD 命令 ) ： 9.5ns

Q20UDHCPU プログラム容量 ： 200K ステ ッ プ、 基本演算処理速度 (LD 命令 ) ： 9.5ns

Q20UDEHCPU プログラム容量 ： 200K ステ ッ プ、 基本演算処理速度 (LD 命令 ) ： 9.5ns

Q26UDHCPU プログラム容量 ： 260K ステ ッ プ、 基本演算処理速度 (LD 命令 ) ： 9.5ns

Q26UDEHCPU プログラム容量 ： 260K ステ ッ プ、 基本演算処理速度 (LD 命令 ) ： 9.5ns

Q50UDEHCPU プログラム容量 ： 500K ステ ッ プ、 基本演算処理速度 (LD 命令 ) ： 9.5ns

Q100UDEHCPU プログラム容量 ： 1000K ステ ッ プ、 基本演算処理速度 (LD 命令 ) ： 9.5ns

Q03UDVCPU プログラム容量 ： 30K ステ ッ プ、 基本演算処理速度 (LD 命令 ) ： 1.9ns

Q04UDVCPU プログラム容量 ： 40K ステ ッ プ、 基本演算処理速度 (LD 命令 ) ： 1.9ns

Q06UDVCPU プログラム容量 ： 60K ステ ッ プ、 基本演算処理速度 (LD 命令 ) ： 1.9ns

Q13UDVCPU プログラム容量 ： 130K ステ ッ プ、 基本演算処理速度 (LD 命令 ) ： 1.9ns

Q26UDVCPU プログラム容量 ： 260K ステ ッ プ、 基本演算処理速度 (LD 命令 ) ： 1.9ns
   構成機器の内容   1-14
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１   全体構成

1.3.3 機能拡張機器
ロボ ッ ト の機能を拡張するための機器 ( オプシ ョ ン ) です。

図 1-6 ： 機能拡張機器

力覚センサセ ッ ト
・ 4F-FS002H-W200

・ 4F-FS002H-W1000

MELFA-3D Vision 3.0
・ 3F-53U-WINM



                               1 全体構成
1.4 オプシ ョ ン機器と特殊仕様一覧

オプシ ョ ン機器と特殊仕様の一覧を示し ます。

1.4.1 ロボ ッ ト 本体オプシ ョ ン機器と特殊仕様
(1) RV-2FR シ リーズ

表 1-11 ： ロボ ッ ト 本体オプシ ョ ン機器と特殊仕様一覧 (RV-2FR シ リーズ )

(2) RV-4FR/7FR/13FR シ リーズ
表 1-12 ： ロボ ッ ト 本体オプシ ョ ン機器と特殊仕様一覧 (RV-4FR/7FR/13FR シ リーズ )

製品名 形名 仕様
区分
注 1）

注 1） 区分の ○はオプシ ョ ン、 □は工場出荷時特殊仕様を示し ます。

備考

動作範囲変更用

ス ト ッパ

1S-DH-11J1 J1 軸動作範囲変更
+ 側 ： +210、 +150、 +90 度
- 側 ： -210、 -150、 -90 度
+ 側 /- 側それぞれ 1ヶ所選択可能。
標準仕様は ±240 度です。

○

取り付けは、 お客様にて実施願います

1S-DH-11J2 J2 軸動作範囲変更
+ 側 ： +30 度
- 側 ： -30 度
+ 側 /- 側それぞれ選択可能。

標準仕様は ±120 度です。

○

1S-DH-11J3 J3 軸動作範囲変更
+ 側 ： +70 度
- 側 ： 無し
標準仕様は 0 度～ +160 度です。

○

機器間ケーブル

( 交換用 )

1F- □□ UCBL-41 固定用
○

形名の□□はケーブル長

02=2m、 10=10m、 15=15m、 20=20m

1F- □□ LUCBL-41 屈曲用
○

形名の□□はケーブル長

10=10m、 15=15m、 20=20m

電磁弁セ ッ ト 1E-VD01/1E-VD01E 1 連 ( ｼﾝｸﾀｲﾌﾟ / ｿｰｽﾀｲﾌﾟ ) ○ お客様ご手配エアハン ド用の電磁弁セ ッ

ト です1E-VD02/1E-VD02E 2 連 ( ｼﾝｸﾀｲﾌﾟ / ｿｰｽﾀｲﾌﾟ ) ○

ハン ド入力ケー

ブル

1S-HC30C-11 ロボ ッ ト 側コネク タ付、 片端末は

未処理
○

お客様でハン ド開閉センサ等に接続する

ためのケーブルです。

ハン ド出力ケー

ブル

1E-GR35S ロボ ッ ト 側コネク タ付、 片端末は

未処理
○

お客様で電磁弁をご用意される場合に利

用できます。

ハン ド カール

チューブ

1E-ST0402C 1 連電磁弁用 ： φ4×2 本 ○ カールタ イ プのエアチューブです

1E-ST0404C 2 連電磁弁用 ： φ4×4 本 ○

製品名 形名 仕様
区分
注 1）

備考

配線 ・ 配管内装

仕様

( ロボ ッ ト 本体 )

特殊機番号

-SH01

配管 φ4×4 本、 ハン ド入力信号 8
点内装 □

・ 特殊機番号はロボ ッ ト 本体形名の末尾

につきます。

( 例 ： RV-4FR-D-SH01 など )

・ 力覚センサ本体への接続は、 力覚セン

サオプシ ョ ンに付属のアダプ タケーブ

ルを使用し ます。

RV-4FRJL は力覚センサに対応し てい

ません。

・ 対応するベース部外部配線セ ッ ト オプ

シ ョ ンを付属し ています。

特殊機番号

-SH02

ハン ド入力 8 点、 視覚センサカ メ

ラ接続ケーブル、 力覚センサ本体

または多機能電動ハン ド本体接続

ケーブル内装

□

特殊機番号

-SH03

視覚センサカ メ ラ、 力覚センサ本

体、 多機能電動ハン ド本体接続

ケーブル内装

□

特殊機番号

-SH04

配管 φ4×2 本、 ハン ド入力信号 8

点内装、 力覚センサ本体接続ケー

ブル内装

□

特殊機番号

-SH05

配管 φ4×2 本、 ハン ド入力信号 8

点内装、 視覚センサカ メ ラ接続

ケーブル内装

□

   オプシ ョ ン機器と特殊仕様一覧   1-16
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1 全体構成
J1 軸動作範囲変

更用ス ト ッパ

1F-DH-03 ス ト ッパ部品

(RV-4FR シ リーズ用 )

＋側 /- 側それぞれ 30、 73、 103、

146 度のう ち組合せで設定

○

お客様にて取付とパラ メ ータの設定を実

施願います。

※ 詳細は 「(3)J1 軸動作範囲変更用ス

ト ッパ (RV-4FR/7FR/13FR シ リーズ )」

を参照1F-DH-04 ス ト ッパ部品

(RV-7FR シ リーズ用 )

＋側 /- 側それぞれ 35、 77、 99、

141 度のう ち組合せで設定

○

1F-DH-05J1 ス ト ッパ部品

(RV-13FR シ リーズ用 )

＋側 /- 側それぞれ 30、 73、 103、

146 度のう ち組合せで設定

○

機器間ケーブル

( 交換用 )

1F- □□ UCBL-41 固定用
○

形名の□□はケーブル長

02=2m、 10=10m、 15=15m、 20=20m

1F- □□ LUCBL-41 屈曲用
○

形名の□□はケーブル長

10=10m、 15=15m、 20=20m

電磁弁セ ッ ト 1F-VD01-02/

1F-VD01E-02

1 連 ( ｼﾝｸﾀｲﾌﾟ / ｿｰｽﾀｲﾌﾟ )
○

お客様ご手配エアハン ド用の電磁弁セ ッ
ト です。
RV-4FR/7FR シ リーズ、 RV-7FRLL 用1F-VD02-02/

1F-VD02E-02

2 連 ( ｼﾝｸﾀｲﾌﾟ / ｿｰｽﾀｲﾌﾟ )
○

1F-VD03-02/

1F-VD03E-02

3 連 ( ｼﾝｸﾀｲﾌﾟ / ｿｰｽﾀｲﾌﾟ )
○

1F-VD04-02/

1F-VD04E-02

4 連 ( ｼﾝｸﾀｲﾌﾟ / ｿｰｽﾀｲﾌﾟ )
○

1F-VD01-03/

1F-VD01E-03

1 連 ( ｼﾝｸﾀｲﾌﾟ / ｿｰｽﾀｲﾌﾟ )
○

お客様ご手配エアハン ド用の電磁弁セ ッ

ト です

RV-13FR/13FRL、 RV-20FR 用1F-VD02-03/

1F-VD02E-03

2 連 ( ｼﾝｸﾀｲﾌﾟ / ｿｰｽﾀｲﾌﾟ )
○

1F-VD03-03/

1F-VD03E-03

3 連 ( ｼﾝｸﾀｲﾌﾟ / ｿｰｽﾀｲﾌﾟ )
○

1F-VD04-03/

1F-VD04E-03

4 連 ( ｼﾝｸﾀｲﾌﾟ / ｿｰｽﾀｲﾌﾟ )
○

ハン ド入力ケー

ブル

1F-HC35S-02 ロボ ッ ト 側コネク タ付、 片端末は

未処理
○

お客様でハン ド開閉センサ等に接続する

ためのケーブルです。

ハン ド出力ケー

ブル

1F-GR35S-02 ロボ ッ ト 側コネク タ付、 片端末は

未処理
○

お客様で電磁弁をご用意される場合に利

用できます。

ハン ド カール

チューブ

1E-ST0402C 1 連電磁弁用 ： φ4×2 本 ○ カールタ イプのエアチューブです。

RV-4FR/7FR シ リーズ、 RV-7FRLL 用1E-ST0404C 2 連電磁弁用 ： φ4×4 本 ○

1E-ST0406C 3 連電磁弁用 ： φ4×6 本 ○

1E-ST0408C 4 連電磁弁用 ： φ4×8 本 ○

1N-ST0602C 1 連電磁弁用 ： φ6×2 本 ○ カールタ イプのエアチューブです。

RV-13FR/13FRL、 RV-20FR 用1N-ST0604C 2 連電磁弁用 ： φ6×4 本 ○

1N-ST0606C 3 連電磁弁用 ： φ6×6 本 ○

1N-ST0608C 4 連電磁弁用 ： φ6×8 本 ○

フ ォ アアーム部

外部配線セ ッ ト

1F-HB01S-01 ハン ド入力信号、 多機能電動ハン

ド / 力覚センサ、 視覚センサ接続

ケーブル引出し

○
フ ォアアーム下部から引き出し ます。

1F-HB02S-01 多機能電動ハン ド、 力覚センサ、

視覚センサ接続ケーブル引出し
○

ベース部外部配

線セ ッ ト

1F-HA01S-01 多機能電動ハン ド / 力覚センサ、

視覚センサ接続ケーブル引出し
○ ベース部側面から引き出し ます。

1F-HA02S-01 多機能電動ハン ド、 力覚センサ、

視覚センサ接続ケーブル引出し
○

注 1） 区分の ○はオプシ ョ ン、 □は工場出荷時特殊仕様を示し ます。

製品名 形名 仕様
区分
注 1）

備考
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    1 全体構成
1.4.2 コ ン ト ローラオプシ ョ ン機器と特殊仕様
表 1-13 ： コ ン ト ローラオプシ ョ ン機器と特殊仕様一覧

製品名 形名 仕様

区分注 1）

備考CR800
-D

CR800
-R/Q

簡易版

テ ィ ーチング

ボ ッ クス

R32TB ケーブル長 7m ○ ○ イネーブルスイ ッ チ

(3 ポジシ ョ ンスイ ッ チ ) 付

IP65 仕様
R32TB-15 ケーブル長 15m ○ ○

高機能版

テ ィ ーチング

ボ ッ クス

R56TB ケーブル長 7m ○ ○

R56TB-15 ケーブル長 15m ○ ○

パラ レル入出力

イ ン タ フ ェース

2D-TZ368 

( ｼﾝｸﾀｲﾌﾟ )/

2D-TZ378

( ｿｰｽﾀｲﾌﾟ )

入出力各 32 点

絶縁型出力信号

 ( 出力信号 0.1A/24V  / 点 )

絶縁型入力信号

 ( 入力信号 9mA/24V  / 点 )

○ -

外部入出力点数を増設する イ ン タ

フ ェ ースです

外部入出力

ケーブル

( ﾊﾟﾗﾚﾙ入出力

ｲﾝﾀﾌｪｰｽ用 )

2D-CBL05 5m ○ - 外部入出力イ ン タ フ ェース と周辺

機器を接続するケーブルです
2D-CBL15 15m

○ -

パラ レル入出力

ユニ ッ ト

2A-RZ361

( ｼﾝｸﾀｲﾌﾟ )/

2A-RZ371

( ｿｰｽﾀｲﾌﾟ )

入出力各 32 点

絶縁型出力信号

 ( 出力信号 0.1A/24V  / 点 )

絶縁型入力信号

 ( 入力信号 7mA/24V  / 点 )

○ -

ユニ ッ ト タ イ プの外部入出力ユ

ニ ッ ト です。 コ ン ト ローラの外部

に取付。

外部入出力

ケーブル

( ﾊﾟﾗﾚﾙ入出力

ﾕﾆｯﾄ用 )

2A-CBL05 5m ○ - 外部入出力ユニ ッ ト と周辺機器を

接続するケーブルです2A-CBL15 15m
○ -

CC-Link

イ ン タ フ ェース

2D-TZ576 ｲﾝﾃﾘｼﾞｪﾝﾄﾃﾞﾊﾞｲｽ､ﾛｰｶﾙ局のみｻﾎﾟｰﾄ
○ -

MELSEC シーケンサと CC-Link 接

続

ネ ッ ト ワーク

ベースカー ド

(EtherNet/IP イ

ン タ フ ェース )

2D-TZ535 HMS 社製 Anybus CompactCom モ

ジュール装着用通信イ ン タ フ ェー

ス。

HMS 社製 EtherNet/IP モジュール

(AB6314) はお客様にて手配 く だ さ

い。

○ -

詳細は別冊の 「ネ ッ ト ワークベー

スカー ド取扱説明書」 を参照。

ネ ッ ト ワーク

ベースカー ド

(PROFINET イ ン

タ フ ェース )

2D-TZ535-PN HMS 社製 Anybus CompactCom モ

ジュール装着用通信イ ン タ フ ェー

ス。

HMS 社製 PROFINET IO モジュール

(AB6489-B) はお客様にて手配 く だ さ

い。

○ -

詳細は別冊の 「ネ ッ ト ワークベー

スカー ド取扱説明書」 を参照。

ネ ッ ト ワーク

ベースカー ド

(CC-Link IE Field

イ ン タ フ ェース

)

2F-DQ535 HMS 社製 Anybus CompactCom モ

ジュール装着用通信イ ン タ フ ェー

ス。

HMS 社製 CC-Link IE Field モジュー

ル (AB6709) はお客様にて手配 く だ さ

い。

○ -

詳細は別冊の 「ネ ッ ト ワークベー

スカー ド取扱説明書」 を参照。

ネ ッ ト ワーク

ベースカー ド

(EtherCAT イ ン

タ フ ェース )

2F-DQ535-EC HMS 社製 Anybus CompactCom モ

ジュール装着用通信イ ン タ フ ェー

ス。

HMS 社製 EtherCAT モジュール

(AB6607) はお客様にて手配 く だ さ

い。

○ -

詳細は別冊の 「ネ ッ ト ワークベー

スカー ド取扱説明書」 を参照。
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1 全体構成
1.4.3 機能拡張機器

表 1-14 ： 機能拡張機器一覧

機能拡張カー ド 2F-DQ510 MELFA Smart Plus カー ドパッ ク (A

タ イプ )
○ ○

ソ フ ト ウ ェ ア拡張機能 MELFA 

Smart Plus を有効にし ます。

2F-DQ520 MELFA Smart Plus カー ドパッ ク (AB

タ イプ )

コ ン ト ローラのソ フ ト ウ ェ アバー

ジ ョ ン ： Ver.A3 以降

○ ○

2F-DQ511 MELFA Smart Plus カー ド (A タ イプ ) ○ ○

2F-DQ521 MELFA Smart Plus カー ド (B タ イ プ )

コ ン ト ローラのソ フ ト ウ ェ アバー

ジ ョ ン ： Ver.A3 以降

○ ○

SD メ モ リ カー

ド

2F-2GBSD メ モ リ カー ド容量 2GB
○ -

安全オプシ ョ ン 4F-SF002-01 安全 I/O をサポー ト し ます。
○ ○

詳細は別冊の 「ロボ ッ ト 安全オプ

シ ョ ン取扱説明書」 を参照。

コ ン ト ローラ

保護ボ ッ クス

CR800-MB IP54

○ ○

コ ン ト ローラ をオイル ミ ス ト 環境

などから保護するためのボ ッ クス

です。

RT ToolBox3 3F-14C-WINJ DVD-ROM 版

○ ○

Windows 7、 Windows 8、 Windows 8.1、

Windows 10

日本語対応

( シ ミ ュ レーシ ョ ン機能付 )

RT ToolBox3 mini 3F-15C-WINJ DVD-ROM 版

○ ○

Windows 7、 Windows 8、 Windows 8.1、

Windows 10

日本語対応

RT ToolBox3 Pro 3F-16D-WINJ DVD-ROM 版

○ ○

Windows 7、 Windows 8、 Windows 8.1、

Windows 10

日本語対応

ロボ ッ ト CPU

ユニ ッ ト 接続

ケーブル

MR-J3BUS □□ M-

A

ケーブル長さ 5、 20m
- □

ロボ ッ ト CPU ユニ ッ ト - コ ン ト

ローラ間サーボ通信用

MR-J3BUS30M-B ケーブル長さ 30m - □

取扱説明書

( 製本版 )

5F-GA01-PJ01 RV-FR シ リーズ用一式
○ ○

注 1） 区分の ○はオプシ ョ ン、 □は工場出荷時特殊仕様を示し ます。

製品名 形名 仕様

区分注 1）

注 1） 区分の ○はオプシ ョ ンを示し ます。

備考CR800
-D

CR800
-R/Q

力覚センサセ ッ ト 4F-FS002H-W200 力覚センサ、 イ ン タ 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。

○ ○

詳細は別冊の 「力覚機能取扱説

明書」 を参照。
4F-FS002H-W1000

MELFA-3D Vision 3.0 3F-53U-WINM ロボ ッ ト 用小型三次元ビジ ョ ン

センサと接続し、 部品の計測 ・

認識をおこな う ソ フ ト ウ ェ アで

す。

○ ○

詳細は別冊の 「MELFA-3D 

Vision 3.0 取扱説明書」 を参照。

製品名 形名 仕様

区分注 1）

備考CR800
-D

CR800
-R/Q
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                               1 全体構成
[ 参考 ] ： USB ケーブルの推奨品を以下に示し ます。

表 1-15 ： USB ケーブル推奨品

USB ケーブル使用時は、 静電気やノ イズがかから ないよ う ご注意願います。
そ う でない場合は誤動作の原因と な り ます。

コ ン ト ローラ前面の USB を市販の機器 ( パソ コ ン、 USB ハブ、 LAN 用ハブなど ) と接続
し てご使用する場合は、 弊社機器との相性や温度 ・ ノ イズなどの FA 環境に適さ ないも
のもあ り ます。
ご使用される場合は、 EMI 対策 (Electro-Magnetic Interference) やフ ェ ラ イ ト コ アの追加
など、 別途対策が必要な こ と もあ り ますのでお客様にて十分動作確認をお願いし ます。

なお、 市販機器との接続における動作保障 ・ 保守は弊社でおこ な う こ とができません。

図 1-7 ： USB ケーブル (GT09-C30USB-5P)

図 1-8 ： USB ケーブル (MR-J3USBCBL3M)

製品名 形名 メ ーカ名 外形図

USB ケーブル

(USB A タ イプ -USB mini B タ イプ )
GT09-C30USB-5P 三菱電機システムサービス株式会社 図 1-7

MR-J3USBCBL3M 三菱電機株式会社 図 1-8

      注意

      注意
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2 ロボ ッ ト 本体
2 ロボ ッ ト 本体
2.1 標準仕様
2.1.1 基本仕様
(1) RV-2FR シ リーズ

表 2-1 ： ロボ ッ ト 本体標準仕様

形 　 　 式 単位 仕 　 様 　 値 

形名 RV-2FR/2FRB 注 1）

注 1） RV-2FRB/2FRLB は全軸ブレーキ付です。

RV-2FRL/2FRLB 注 1）

動作自由度 6

据付姿勢 床置･天吊り･ ( 壁掛注 2） )

注 2） 壁掛けにてご使用の場合は J1 軸動作範囲を制限し た特殊仕様と な り ます。 別途ご用命 く だ さい。

構造 垂直多関節型

駆動方式 AC サーボモータ

(RV-2FR/2FRL ： J2, J3, J5 軸ブレーキ付 ) 

(RV-2FRB/2FRLB ： 全軸ブレーキ付 )

位置検出方式 アブ ソ リ ュー ト エン コーダ

ｱｰﾑ長 ｱｯﾊﾟｱｰﾑ mm 230 310

ﾌｫｱｱｰﾑ 270 335

動作範囲 ｳｴｽﾄ (J1) 度 480 (-240 ～ +240)

ｼｮﾙﾀﾞ (J2) 240 (-120 ～ +120) 237 (-117 ～ +120)

ｴﾙﾎﾞ (J3) 160 (0 ～ +160)

ﾘｽﾄﾂｲｽﾄ (J4) 400 (-200 ～ +200)

ﾘｽﾄﾋﾟｯﾁ (J5) 240 (-120 ～ +120)

ﾘｽﾄﾛｰﾙ (J6) 720 (-360 ～ +360)

最大速度 ｳｴｽﾄ (J1) 度 /s 300 225

ｼｮﾙﾀﾞ (J2) 150 105

ｴﾙﾎﾞ (J3) 300 165

ﾘｽﾄﾂｲｽﾄ (J4) 450 412

ﾘｽﾄﾋﾟｯﾁ (J5) 450

ﾘｽﾄﾛｰﾙ (J6) 720

最大合成速度注 3）

注 3） 全軸合成時のメ カニカルイ ン ターフ ェ ース中心での値です。

mm/sec 4,950 4,200

可搬質量 最大注 4）

注 4） 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 ( 鉛直先に対し ±10°) 制限下での搭載可能質量です。

kg 3.0

定格 2.0

位置繰り返し精度注 5）

注 5） 位置繰り返し精度の詳細を 31 ページの 「2.2.1 位置繰り返し精度」 に示し ます。

mm ±0.02

周囲温度注 6）

注 6） ロボ ッ ト の使用環境温度をパラ メ ータ OLTMX に設定し て く だ さい。 使用環境に合わせて、 連続動作性能と過負荷保護機能が

最適化されます。 （詳細は別冊 「取扱説明書 / 機能と操作の詳細解説」 の 『5 章パラ メ ータ での設定機能』 に記載の 『過負荷

レベルの最適化について』 を参照 く だ さい）

℃ 0 ～ 40

本体質量 kg 19 21

許容

モー メ ン ト

ﾘｽﾄﾂｲｽﾄ (J4) N ･ m 4.17

ﾘｽﾄﾋﾟｯﾁ (J5) 4.17

ﾘｽﾄﾛｰﾙ (J6) 2.45

許容

イナーシャ

( 最大値 )注 7）

ﾘｽﾄﾂｲｽﾄ (J4) kg ･ m2 0.18 (0.27)

ﾘｽﾄﾋﾟｯﾁ (J5) 0.18 (0.27)

ﾘｽﾄﾛｰﾙ (J6) 0.04 (0.1)

ｱｰﾑ到達半径

( 前方 J5 軸中心点 )

mm 504 649

ツール配線  ハン ド入力 4 点、 出力 4 点

ツールエアー配管  1 次配管 ： φ4×4 本 ( ベース部から フ ォアアームまで )

供給エア圧力 MPa 0.5±10%

保護仕様 注 8） IP30( 全軸 )

ク リーン度 -

塗色 ラ イ ト グレー ( 参考マンセル ： 0.6B7.6/0.2、 参考 PANTONE ： 428C)
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                               2 ロボ ッ ト 本体
注 7） 許容イナーシ ャは定格可搬質量時の値です。 () 内の数値は最大可搬質量時の値を示し ます。 最適加減速制御をおこな う こ とに

よ り、 許容イナーシ ャ ( 最大値 ) まで対応可能と な り ます。

注 8） 保護仕様の詳細を、 37 ページの 「2.2.6 保護仕様と使用環境」 に示し ます。
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2 ロボ ッ ト 本体
(2) RV-4FR/7FR シ リーズ
表 2-2 ： RV-4FR/7FR シ リーズロボ ッ ト 本体標準仕様 ( 配線 ・ 配管内装な し )

形 　 　 式 単位 仕 　 様 　 値 

形名 RV-4FR RV-4FRL RV-4FRJL RV-7FR RV-7FRL

環境仕様 無記 ： 一般環境仕様

C ： ク リーン仕様

M ： オイル ミ ス ト 仕様

動作自由度 6 5 6

据付姿勢 床置･天吊り･ ( 壁掛注 1） )

注 1） 壁掛けにてご使用の場合は J1 軸動作範囲を制限し た特殊仕様と な り ます。 別途ご用命 く だ さい。

構造 垂直多関節型

駆動方式 AC サーボモータ ( 全軸ブレーキ付 )

位置検出方式 アブ ソ リ ュー ト エン コーダ

モータ容量 ｳｴｽﾄ (J1) W 400 750

ｼｮﾙﾀﾞ (J2) 400 750

ｴﾙﾎﾞ (J3) 100 400

ﾘｽﾄﾂｲｽﾄ (J4) 100 - 100

ﾘｽﾄﾋﾟｯﾁ (J5) 100

ﾘｽﾄﾛｰﾙ (J6) 50

動作範囲 ｳｴｽﾄ (J1) 度 ±240

ｼｮﾙﾀﾞ (J2) ±120 -115 ～ 125 -110 ～ 130

ｴﾙﾎﾞ (J3) 0 ～ 161 0 ～ 164 0 ～ 156 0 ～ 162

ﾘｽﾄﾂｲｽﾄ (J4) ±200 - ±200

ﾘｽﾄﾋﾟｯﾁ (J5) ±120

ﾘｽﾄﾛｰﾙ (J6) ±360

最大速度 ｳｴｽﾄ (J1) 度 /s 450 420 360 288

ｼｮﾙﾀﾞ (J2) 450 336 401 321

ｴﾙﾎﾞ (J3) 300 250 450 360

ﾘｽﾄﾂｲｽﾄ (J4) 540 - 337

ﾘｽﾄﾋﾟｯﾁ (J5) 623 450

ﾘｽﾄﾛｰﾙ (J6) 720

最大リーチ径 (P 点 ) mm 514.5 648.7 713.4 907.7

最大合成速度注 2）

注 2） 全軸合成時のメ カニカルイ ン タ フ ェース中心での値です。

mm/sec 9,000 8,800 11,000

可搬質量 kg 4 7

位置繰り返し精度注 3） mm ±0.02

サイ クルタ イム注 4） 秒 0.36 0.32 0.35

周囲温度注 5） ℃ 0 ～ 40

本体質量 kg 39 41 39 65 67

許容

モー メ ン ト

ﾘｽﾄﾂｲｽﾄ (J4) N ･ m 6.66 - 16.2

ﾘｽﾄﾋﾟｯﾁ (J5) 6.66 16.2

ﾘｽﾄﾛｰﾙ (J6) 3.90 6.86

許容

イナーシャ

ﾘｽﾄﾂｲｽﾄ (J4) kg ･ m2 0.20 - 0.45

ﾘｽﾄﾋﾟｯﾁ (J5) 0.20 0.45

ﾘｽﾄﾛｰﾙ (J6) 0.10

ツール配線 ハン ド入力 / 出力 8 点 /8 点

LAN ケーブル あ り (8 芯 )<100BASE-TX>

ユーザ用配線 あ り (24 芯 )< 電動ハン ド、 力覚センサなど >

ツールエアー

配管 

1 次配管 φ6×2 本

2 次配管 φ4×8 本 

供給エア圧力 MPa 0.54

保護仕様 注 6） 一般環境仕様 ： IP40

ク リーン仕様 ： ISO ク ラス 3 注 7）

オイル ミ ス ト 仕様 ： IP67  注 8） 注 9）

塗色 ラ イ ト グレー ( 参考マンセル ： 0.6B7.6/0.2、 参考 PANTONE ： 428C)
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注 3） 位置繰り返し精度の詳細を 31 ページの 「2.2.1 位置繰り返し精度」 に示し ます。

注 4） 搬送質量 1kg で、 下記動作パターン 1 往復にかかる時間です。 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、 RV-4FR-R、 RV-4FRL-R、 RV-4FRJL-R、 RV-7FR-R、 RV-7FRL-

R の値です。

注 5） ロボ ッ ト の使用環境温度をパラ メ ータ OLTMX に設定し て く だ さい。 使用環境に合わせて、 連続動作性能と過負荷保護機能が

最適化されます。 （詳細は別冊 「取扱説明書 / 機能と操作の詳細解説」 の 『5 章パラ メ ータ での設定機能』 に記載の 『過負荷レ

ベルの最適化について』 を参照 く だ さい）

注 6） 保護仕様の詳細を 37 ページの 「2.2.6 保護仕様と使用環境」 に示し ます。

注 7） ク リーン仕様の詳細を 39 ページの 「2.2.7 ク リーン仕様」 に示し ます。

注 8） 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。

注 9） コ ン ト ローラ をオイル ミ ス ト 環境などでご使用になる場合は、 コ ン ト ローラ を使用環境から保護するためにコ ン ト ローラ保護

ボ ッ クスをご利用 く だ さい。
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表 2-3 ： RV-4FR/7FR シ リーズロボ ッ ト 本体標準仕様 ( 配線 ・ 配管内装仕様 )

形 　 　 式 単位 仕 　 様 　 値 

形名 RV-4FR-SH RV-4FRL-SH RV-4FRJL-SH RV-7FR-SH RV-7FRL-SH

環境仕様 一般環境仕様

動作自由度 6 5 6

据付姿勢 床置･天吊り･ ( 壁掛注 1） )

注 1） 壁掛けにてご使用の場合は J1 軸動作範囲を制限し た特殊仕様と な り ます。 別途ご用命 く だ さい。

構造 垂直多関節型

駆動方式 AC サーボモータ ( 全軸ブレーキ付 )

位置検出方式 アブ ソ リ ュー ト エン コーダ

モータ容量 ｳｴｽﾄ (J1) W 400 750

ｼｮﾙﾀﾞ (J2) 400 750

ｴﾙﾎﾞ (J3) 100 400

ﾘｽﾄﾂｲｽﾄ (J4) 100 - 100

ﾘｽﾄﾋﾟｯﾁ (J5) 100

ﾘｽﾄﾛｰﾙ (J6) 50

動作範囲 ｳｴｽﾄ (J1) 度 ±240

ｼｮﾙﾀﾞ (J2) ±120 -115 ～ 125 -110 ～ 130

ｴﾙﾎﾞ (J3) 0 ～ 161 0 ～ 164 0 ～ 156 0 ～ 162

ﾘｽﾄﾂｲｽﾄ (J4) ±200 - ±200

ﾘｽﾄﾋﾟｯﾁ (J5) ±120

ﾘｽﾄﾛｰﾙ (J6) ±200注 2）

注 2） 配線 ・ 配管内装な しの仕様に比べ、 リ ス ト ロールの動作範囲は小さ く な り ます。

最大速度 ｳｴｽﾄ (J1) 度 /s 450 420 360 288

ｼｮﾙﾀﾞ (J2) 450 336 401 321

ｴﾙﾎﾞ (J3) 300 250 450 360

ﾘｽﾄﾂｲｽﾄ (J4) 540 - 337

ﾘｽﾄﾋﾟｯﾁ (J5) 623 450

ﾘｽﾄﾛｰﾙ (J6) 720

最大リーチ径 (P 点 ) mm 514.5 648.7 713.4 907.7

最大合成速度注 3）

注 3） 全軸合成時のメ カニカルイ ン タ フ ェース中心での値です。

mm/sec 10,000 9,900 12,000 11,700

可搬質量 kg 4 7

位置繰り返し精度注 4）

注 4） 位置繰り返し精度の詳細を 31 ページの 「2.2.1 位置繰り返し精度」 に示し ます。

mm ±0.02

サイ クルタ イム注 5） 秒 0.36 0.32 0.36

周囲温度注 6） ℃ 0 ～ 40

本体質量 kg 40 42 40 66 68

許容

モー メ ン ト

ﾘｽﾄﾂｲｽﾄ (J4) N ･ m 6.66 - 16.2

ﾘｽﾄﾋﾟｯﾁ (J5) 6.66 16.2

ﾘｽﾄﾛｰﾙ (J6) 3.90 6.86

許容

イナーシャ

ﾘｽﾄﾂｲｽﾄ (J4) kg ･ m2 0.20 - 0.45

ﾘｽﾄﾋﾟｯﾁ (J5) 0.20 0.45

ﾘｽﾄﾛｰﾙ (J6) 0.10

ツール配線 ハン ド入力 / 出力 8 点 /8 点

LAN ケーブル あ り (8 芯 )<100BASE-TX>

ユーザ用配線 あ り (24 芯 )< 電動ハン ド、 力覚センサなど >

ツールエアー

配管 

1 次配管 φ6×2 本

2 次配管 φ4×4 本 ： フ ォ アアーム部

φ4×4 本 ： 手首部内装 注 7）

供給エア圧力 MPa 0.54

保護仕様 注 8） 一般環境仕様 ： IP40

塗色 ラ イ ト グレー ( 参考マンセル ： 0.6B7.6/0.2、 参考 PANTONE ： 428C)
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注 5） 搬送質量 1kg で、 下記動作パターン 1 往復にかかる時間です。 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、 RV-4FR-R-SH、 RV-4FRL-R-SH、 RV-4FRJL-R-SH、 RV-7FR-

R-SH、 RV-7FRL-R-SH の値です。

注 6） ロボ ッ ト の使用環境温度をパラ メ ータ OLTMX に設定し て く だ さい。 使用環境に合わせて、 連続動作性能と過負荷保護機能が

最適化されます。 （詳細は別冊 「取扱説明書 / 機能と操作の詳細解説」 の 『5 章パラ メ ータ での設定機能』 に記載の 『過負荷

レベルの最適化について』 を参照 く だ さい）

注 7） 配線 ・ 配管内装仕様では、 φ4x4 本と な り ます。

注 8） 保護仕様の詳細を 37 ページの 「2.2.6 保護仕様と使用環境」 に示し ます。

300

2
5

   標準仕様   2-26



2

2 ロボ ッ ト 本体
(3) RV-13FR シ リーズ
表 2-4 ： RV-13FR シ リーズロボ ッ ト 本体標準仕様 ( 配線 ・ 配管内装な し )

形 　 　 式 単位 仕 　 様 　 値 

形名 RV-13FR RV-13FRL RV-20FR RV-7FRLL

環境仕様 無記 ： 一般環境仕様

C ： ク リーン仕様

M ： オイル ミ ス ト 仕様

動作自由度 6

据付姿勢 床置･天吊り･ ( 壁掛注 1） )

注 1） 壁掛けにてご使用の場合は J1 軸動作範囲を制限し た特殊仕様と な り ます。 別途ご用命 く だ さい。

構造 垂直多関節型

駆動方式 AC サーボモータ ( 全軸ブレーキ付 )

位置検出方式 アブ ソ リ ュー ト エン コーダ

モータ容量 ｳｴｽﾄ (J1) W 1500

ｼｮﾙﾀﾞ (J2) 1500

ｴﾙﾎﾞ (J3) 750

ﾘｽﾄﾂｲｽﾄ (J4) 400

ﾘｽﾄﾋﾟｯﾁ (J5) 200 100

ﾘｽﾄﾛｰﾙ (J6) 100 50

動作範囲 ｳｴｽﾄ (J1) 度 ±190

ｼｮﾙﾀﾞ (J2) -90 ～ +150

ｴﾙﾎﾞ (J3) -10 ～ +157.5

ﾘｽﾄﾂｲｽﾄ (J4) ±200

ﾘｽﾄﾋﾟｯﾁ (J5) ±120

ﾘｽﾄﾛｰﾙ (J6) ±360

最大速度 ｳｴｽﾄ (J1) 度 /s 290 234 110 234

ｼｮﾙﾀﾞ (J2) 234 164 110 164

ｴﾙﾎﾞ (J3) 312 219 110 219

ﾘｽﾄﾂｲｽﾄ (J4) 375 124 375

ﾘｽﾄﾋﾟｯﾁ (J5) 375 125 450

ﾘｽﾄﾛｰﾙ (J6) 720 360 720

最大リーチ径 (P 点 ) mm 1,094 1,388 1,094 1,503

最大合成速度注 2）

注 2） 全軸合成時のメ カニカルイ ン タ フ ェース中心での値です。

mm/sec 10,450 9,700 4,200 15,300

可搬質量 　 定格 ( 最大注 3） )

注 3） 最大可搬質量は、 メ カニカルイ ン タ フ ェ ース姿勢下向き ( 鉛直に対し ±10° 以内 ) の制限下での搭載可能質量です。

kg 12(13) 15(20) 7(7)

位置繰り返し精度注 4）

注 4） 位置繰り返し精度の詳細を 31 ページの 「2.2.1 位置繰り返し精度」 に示し ます。

mm ±0.05 ±0.06

サイ クルタ イム注 5） 秒 0.53 0.68 0.70 0.63

周囲温度注 6） ℃ 0 ～ 40

本体質量 kg 120 130 120 130

許容

モー メ ン ト

ﾘｽﾄﾂｲｽﾄ (J4) N ･ m 19.3 49 16.2

ﾘｽﾄﾋﾟｯﾁ (J5) 19.3 49 16.2

ﾘｽﾄﾛｰﾙ (J6) 11 6.86

許容

イナーシャ

ﾘｽﾄﾂｲｽﾄ (J4) kg ･ m2 0.47 1.4 0.45

ﾘｽﾄﾋﾟｯﾁ (J5) 0.47 1.4 0.45

ﾘｽﾄﾛｰﾙ (J6) 0.14 0.1

ツール配線 ハン ド入力 / 出力 8 点 /8 点

LAN ケーブル あ り (8 芯 )<100BASE-TX>

ユーザ用配線 あ り (24 芯 )< 電動ハン ド、 力覚センサなど >

ツールエアー

配管 
1 次配管 φ6×2 本

2 次配管 φ6×8 本 φ4×8 本

供給エア圧力 MPa 0.54

保護仕様 注 7） 一般環境仕様 ： IP40

ク リーン仕様 ： ISO ク ラス 3 注 8）

オイル ミ ス ト 仕様 ： IP67  注 9） 注 10）

塗色 ラ イ ト グレー ( 参考マンセル ： 0.6B7.6/0.2、 参考 PANTONE ： 428C)
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注 5） 下記動作パターン 1 往復にかかる時間です。 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、 RV-13FR-R、 RV-13FRL-R、 RV-20FR-R、 RV-7FRLL-R の値です。

注 6） ロボ ッ ト の使用環境温度をパラ メ ータ OLTMX に設定し て く だ さい。 使用環境に合わせて、 連続動作性能と過負荷保護機能が

最適化されます。 （詳細は別冊 「取扱説明書 / 機能と操作の詳細解説」 の 『5 章パラ メ ータ での設定機能』 に記載の 『過負荷

レベルの最適化について』 を参照 く だ さい）

注 7） 保護仕様の詳細を 37 ページの 「2.2.6 保護仕様と使用環境」 に示し ます。

注 8） ク リーン仕様の詳細を 39 ページの 「2.2.7 ク リーン仕様」 に示し ます。

注 9） 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。

注 10） コ ン ト ローラ をオイル ミ ス ト 環境などでご使用になる場合は、 コ ン ト ローラ を使用環境から保護するためにコ ン ト ローラ保

護ボ ッ クスをご利用 く だ さい。
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表 2-5 ： RV-13FR シ リーズロボ ッ ト 本体標準仕様 ( 配線 ・ 配管内装仕様 )

形 　 　 式 単位 仕 　 様 　 値 

形名 RV-13FR-SH RV-13FRL-SH RV-20FR-SH RV-7FRLL-SH

環境仕様 一般環境仕様

動作自由度 6

据付姿勢 床置･天吊り･ ( 壁掛注 1） )

注 1） 壁掛けにてご使用の場合は J1 軸動作範囲を制限し た特殊仕様と な り ます。 別途ご用命 く だ さい。

構造 垂直多関節型

駆動方式 AC サーボモータ ( 全軸ブレーキ付 )

位置検出方式 アブ ソ リ ュー ト エン コーダ

モータ容量 ｳｴｽﾄ (J1) W 1500

ｼｮﾙﾀﾞ (J2) 1500

ｴﾙﾎﾞ (J3) 750

ﾘｽﾄﾂｲｽﾄ (J4) 400

ﾘｽﾄﾋﾟｯﾁ (J5) 200 100

ﾘｽﾄﾛｰﾙ (J6) 100 50

動作範囲 ｳｴｽﾄ (J1) 度 ±190

ｼｮﾙﾀﾞ (J2) -90 ～ +150

ｴﾙﾎﾞ (J3) -10 ～ +157.5

ﾘｽﾄﾂｲｽﾄ (J4) ±200

ﾘｽﾄﾋﾟｯﾁ (J5) ±120

ﾘｽﾄﾛｰﾙ (J6) ±200注 2）

注 2） 配線 ・ 配管内装な しの仕様に比べ、 リ ス ト ロールの動作範囲は小さ く な り ます。

最大速度 ｳｴｽﾄ (J1) 度 /s 290 234 110 234

ｼｮﾙﾀﾞ (J2) 234 164 110 164

ｴﾙﾎﾞ (J3) 312 219 110 219

ﾘｽﾄﾂｲｽﾄ (J4) 375 124 375

ﾘｽﾄﾋﾟｯﾁ (J5) 375 125 450

ﾘｽﾄﾛｰﾙ (J6) 720 360 720

最大リーチ径 (P 点 ) mm 1,094 1,388 1,094 1,503

最大合成速度注 3）

注 3） 全軸合成時のメ カニカルイ ン タ フ ェース中心での値です。

mm/sec 10,450 9,700 4,200 15,300

可搬質量 　 定格 ( 最大注 4） )

注 4） 最大可搬質量は、 メ カニカルイ ン タ フ ェ ース姿勢下向き ( 鉛直に対し ±10° 以内 ) の制限下での搭載可能質量です。

kg 12(13) 15(20) 7(7)

位置繰り返し精度注 5）

注 5） 位置繰り返し精度の詳細を 31 ページの 「2.2.1 位置繰り返し精度」 に示し ます。

mm ±0.05 ±0.06

サイ クルタ イム注 6） 秒 0.53 0.68 0.70 0.63

周囲温度注 7） ℃ 0 ～ 40

本体質量 kg 120 130 120 130

許容

モー メ ン ト

ﾘｽﾄﾂｲｽﾄ (J4) N ･ m 19.3 49 16.2

ﾘｽﾄﾋﾟｯﾁ (J5) 19.3 49 16.2

ﾘｽﾄﾛｰﾙ (J6) 11 6.86

許容

イナーシャ

ﾘｽﾄﾂｲｽﾄ (J4) kg ･ m2 0.47 1.4 0.45

ﾘｽﾄﾋﾟｯﾁ (J5) 0.47 1.4 0.45

ﾘｽﾄﾛｰﾙ (J6) 0.14 0.1

ツール配線 ハン ド入力 / 出力 8 点 /8 点

LAN ケーブル あ り (8 芯 )<100BASE-TX>

ユーザ用配線 あ り (24 芯 )< 電動ハン ド、 力覚センサなど >

ツールエアー

配管 
1 次配管 φ6×2 本

2 次配管 φ4×4 本注 8）

供給エア圧力 MPa 0.54

保護仕様 注 9） 一般環境仕様 ： IP40

塗色 ラ イ ト グレー ( 参考マンセル ： 0.6B7.6/0.2、 参考 PANTONE ： 428C)
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                               2 ロボ ッ ト 本体
2.1.2 据付面にかかる反力
ロボ ッ ト 据付面の強度設計参考用に、 据付面にかかる反力を示し ます。

表 2-6 ： 各反力の大き さ 

注 6） 下記動作パターン 1 往復にかかる時間です。 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、 RV-13FR-R-SH、 RV-13FRL-R-SH、 RV-20FR-R-SH、 RV-7FRLL-R-SH の値です。

注 7） ロボ ッ ト の使用環境温度をパラ メ ータ OLTMX に設定し て く だ さい。 使用環境に合わせて、 連続動作性能と過負荷保護機能が

最適化されます。 （詳細は別冊 「取扱説明書 / 機能と操作の詳細解説」 の 『5 章パラ メ ータ での設定機能』 に記載の 『過負荷レ

ベルの最適化について』 を参照 く だ さい）

注 8） 配線 ・ 配管内装仕様では、 φ4x4 本と な り ます。

注 9） 保護仕様の詳細を 37 ページの 「2.2.6 保護仕様と使用環境」 に示し ます。

単位 値

RV-2FR シ リーズ

倒れモー メ ン ト 　 ： ML N ･ m 240

ねじ り モー メ ン ト ： MT N ･ m 150

水平方向並進力 　 ： FH N 700

垂直方向並進力 　 ： Fv N 820

RV-4FR シ リーズ

倒れモー メ ン ト 　 ： ML N ･ m 410

ねじ り モー メ ン ト ： MT N ･ m 400

水平方向並進力 　 ： FH N 700

垂直方向並進力 　 ： Fv N 1,200

RV-7FR シ リーズ

倒れモー メ ン ト 　 ： ML N ･ m 900

ねじ り モー メ ン ト ： MT N ･ m 900

水平方向並進力 　 ： FH N 1,000

垂直方向並進力 　 ： Fv N 1,700

RV-7FRLL、 RV-13FR/13FRL、 RV-20FR

倒れモー メ ン ト 　 ： ML N ･ m 2,060

ねじ り モー メ ン ト ： MT N ･ m 2,060

水平方向並進力 　 ： FH N 1,750

垂直方向並進力 　 ： Fv N 2,900

300

2
5

< 条件 >

RV-7FRLL ： 搬送質量 1kg

RV-13FR(L)/RV-20FR ： 搬送質量 5kg

FH

FH

FH

FH

FV

FV

MT

ML

ML
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2.2 仕様の定義

本ロボ ッ ト のカ タ ログや仕様書に記載し ている仕様の詳細を以下に示し ます。

2.2.1 位置繰り返し精度
このロボ ッ ト では、 位置繰り返し精度を JIS B 8432( ポーズ繰返し精度 ) に準拠し規定し ています。

ただ し、 測定回数 100 回の値です (JIS では 30 回 )。

[ 注意 ] 下記に示す条件下での精度は 「位置繰返し精度」 では保証されません。

①動作パターン要因

1) 繰返し動作中に教示位置に対し、 異なった方向、 異なった向きから近づ く 動作が含まれる場
合。

2) テ ィ ーチング時の速度と実行時の速度が異なる場合。

②負荷変動要因

1) 繰返し動作においてワーク有無がある場合。

③動作中の外乱要因

1) 教示位置に対し同じ方向、 同じ向きから近づいた場合でも、 途中で電源 OFF し た場合や停止
動作を行った場合。

④温度要因

1) 使用環境温度が変化する場合。
( アームの伸縮およびタ イ ミ ングベル ト の伸縮によ り位置精度が低下する こ とがあ り ます )

2) 暖機運転前と暖機運転後の精度を必要とする場合。

⑤精度定義の違いによる要因

1) ロボ ッ ト 内部座標系において数値設定された位置と実空間内の位置との間の精度を必要とす
る場合。

2) パレ ッ ト 機能で生成された位置と実空間内の位置との間の精度を必要とする場合。



２  ロボ ッ ト 本体
2.2.2 定格負荷(可搬質量)
ロボ ッ ト の可搬質量は、 一般に質量表示のみになっ ていますが、 同じ ツール、 ワーク質量でも大き く 偏

心し た負荷は制約を受けます｡ ツー リ ングの設計やロボ ッ ト の選定時には次の点をご確認 く だ さい。

(1) ツー リ ングは、 21 ページの 「2.1.1 基本仕様」 に記載し ています許容モー メ ン ト 以下、 および許容イ
ナーシ ャ以下の条件を満たすよ う にし て く だ さい。
イナーシ ャ計算方法の例を 202 ページの 「付録 1 ： イナーシャ計算方法」 に記載し ています。

(2) 図 2-1 ～図 2-5 に負荷の体積が比較的小さい場合の重心位置の分布寸法を示し ています｡図を参考に
し てツーリ ングの設計を し て く だ さい。

(3) 負荷が質量でな く 、 力の場合も 21 ページの 「2.1 標準仕様」 に記載し ています許容モー メ ン ト の値
を超えないよ う にツーリ ングを設計し て く だ さい。

[ 注意 ] 可搬質量は、 ロボ ッ ト の動作速度および動作姿勢によ っ て大き く 影響を受けます｡前記許容範囲内
であっ ても、 過負荷や過電流アラームが発生する場合があ り ます。 その際は、 加減速時間設定、 動
作速度、 動作姿勢を変更いただ く 必要があ り ます。

[ 注意 ] 本項に規定するモー メ ン ト やイナーシャ などの負荷のオーバーハング量は、 各軸を駆動するモー
タや減速機の容量よ り決定される動的限界値です。 し たがっ て、 精度をツー リ ングの全域で保証す
る ものではあ り ません。 精度の保証は、 メ カニカルイ ン タ フ ェ ース面の中心点ですので、 長 く 、 ま
た剛性の低いツーリ ングにて作業点を メ カニカルイ ン ターフ ェ ース面から遠ざけますと、 位置精度
が悪 く なった り、 振動の原因と な り ますのでご注意 く だ さい。

[ 注意 ] 前記許容範囲内であっ ても、 微低速で上昇方向への動作が続 く 場合、 過負荷アラームが発生する
こ とがあ り ます。 その際は、 上昇速度を速 く し ていただ く 必要があ り ます。

図 2-1 ： 負荷重心位置 ： RV-2FR(B)/2FRL(B)( 比較的負荷体積が小さい場合 )
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図 2-2 ： 負荷重心位置 ： RV-4FR/4FRL/4FRJL( 比較的負荷体積が小さい場合 )

図 2-3 ： 負荷重心位置 ： RV-7FR/7FRL/7FRLL( 比較的負荷体積が小さい場合 )
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図 2-4 ： 負荷重心位置 ： RV-13FR/13FRL( 比較的負荷体積が小さい場合 )

図 2-5 ： 負荷重心位置 ： RV-20FR( 比較的負荷体積が小さい場合 )

単位 : mm

150

97

16
6

600 400 300 200 100

300

200

500

100

210

120

90

J6軸回転中心 

J5軸回転中心 

3kg

6kg

9kg

12kg

215

150

390 160275

0

*1)

*2)
*1) 標準 / ク リーン / オイル ミ ス ト 仕様

*2)-SHxx( 配線 ・ 配管内装 ) 仕様

単位 : mm

150

97

16
6

600 400 300 200 100

300

200

500

100

120

90

J6軸回転中心 

J5軸回転中心 

6kg

9kg

335

150

475 300390

7015kg

12kg

0

*1)

*2)
*1) 標準 / ク リーン / オイル ミ ス ト 仕様

*2)-SHxx( 配線 ・ 配管内装 ) 仕様
   仕様の定義   2-34



2

２  ロボ ッ ト 本体
2.2.3 可搬質量と速度、 加減速度の関係
本ロボ ッ ト は、 設定し た搭載負荷質量及び大き さに応じ て、 最適な加減速度、 最大速度を自動的に設定

し、 動作し ます。

そのためには実際にご使用になる負荷データ ( ハン ド及びワークの質量、 大き さ ) を正し く 設定し て頂
く 必要があ り ます。 ただ し、 ロボ ッ ト 動作パターン、 周囲温度によ り、 振動の発生、 誤差過大や過負荷
オーバーヒー ト などのエ ラーが発生する可能性があ り ます。 この場合は設定値を +20% の範囲を目安に変
更し て く だ さい。 搭載負荷を下回る設定をおこ なった場合、 ロボ ッ ト に使用し ている機構部品の寿命が短
く なる可能性があ り ます。

(1) 負荷質量、 大き さの設定 ( ハン ド条件 )
最適加減速設定パラ メ ータ ： HNDDAT* でハン ドの質量、 大き さの設定、 WRKDAT* でワークの質量、 大

き さ を設定し ます。 * は各 0 ～ 8 の 9 種の設定が可能です。

ロボ ッ ト プログラム中で、 "LoadSet" コ マン ド によ り、 使用する HNDDAT*、 WRKDAT* を指定し ます。
詳細は別冊の 「取扱説明書 / 機能と操作の詳細解説」 に記載の命令の詳細説明を参照 く だ さい。

なお、 プログラムの中で "LoadSet" コ マン ド を指定し ない場合は "LoadSet 0.0" で動作し ます。

<RV-2FR シ リーズの出荷時設定値 >

<RV-4FR シ リーズの出荷時設定値 >

<RV-7FR シ リーズ、 RV-7FRLL の出荷時設定値 >

<RV-13FR/13FRL の出荷時設定値 >

<RV-20FR の出荷時設定値 >

ハン ド質量 大き さ X 大き さ Y 大き さ Z 重心位置 X 重心位置 Y 重心位置 Z
[kg] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm]

HNDDAT* = 3.0 200.0 200.0 150.0 0.0 0.0 100.0
WRKDAT* = 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0

ハン ド質量 大き さ X 大き さ Y 大き さ Z 重心位置 X 重心位置 Y 重心位置 Z
[kg] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm]

HNDDAT* = 4.0 78.0 78.0 90.0 0.0 0.0 85.0注 1）

注 1） -SHxx( 配線 ・ 配管内装 ) 仕様は 45.0[mm] です。

WRKDAT* = 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0

ハン ド質量 大き さ X 大き さ Y 大き さ Z 重心位置 X 重心位置 Y 重心位置 Z
[kg] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm]

HNDDAT* = 7.0 95.0 95.0 95.0 0.0 0.0 155.0注 1）

注 1） -SHxx( 配線 ・ 配管内装 ) 仕様は 115.0[mm] です。

WRKDAT* = 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0

ハン ド質量 大き さ X 大き さ Y 大き さ Z 重心位置 X 重心位置 Y 重心位置 Z
[kg] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm]

HNDDAT* = 13.0 120.0 120.0 117.0 0.0 0.0 100.0注 1）

注 1） -SHxx( 配線 ・ 配管内装 ) 仕様は 47.0[mm] です。

WRKDAT* = 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0

ハン ド質量 大き さ X 大き さ Y 大き さ Z 重心位置 X 重心位置 Y 重心位置 Z
[kg] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm] [mm]

HNDDAT* = 20.0 160.0 160.0 100.0 0.0 0.0 168.0注 1）

注 1） -SHxx( 配線 ・ 配管内装 ) 仕様は 115.0[mm] です。

WRKDAT* = 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0 0.0
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2.2.4 ロボ ッ ト 低速動作中のアーム先端の振動について
ロボ ッ ト の動作、 ハン ド 質量、 ハン ド イナーシ ャの組合わせによ っ ては、 ロボ ッ ト 低速動作中にアーム

先端の振動が大き く なる場合があ り ます。 これは、 ロボ ッ ト アームの固有振動数と アーム駆動力の振動数
が近接する場合に発生する もので、 下記の処置によ り アーム先端の振動は低減し ます。

1) ロボ ッ ト 動作速度を Ovrd 命令にて高速から低速へ約 5% 変更する。
2) ロボ ッ ト の教示ポイ ン ト を変更、 移動する。
3) ハン ド質量、 ハン ド イナーシャ を変更する。

2.2.5 衝突検知機能について
本シ リーズは、 ロボ ッ ト アームの衝突による異常を感知する 「衝突検知機能」 を備えてお り、 工場出荷

時は衝突検知機能を無効状態に設定し ています。 本機能の有効 / 無効状態はパラ メ ータ COL、 および
ColChk 命令で切り替える こ とができ、 ロボ ッ ト 及び周辺装置の保護と し て有効にご活用いただけます。

本機能は、 ロボ ッ ト の動力学モデルよ り、 動作に必要な ト ルク を随時推定し ながら異常を検出する機能
です。 し たがって、 ハン ド ・ ワーク条件の設定 ( パラ メ ータ ： HNDDAT*、 WRKDAT* の設定値 ) が実際と
大き く 異なる場合や、 速度、 モータ ト ルクが急激に変動するよ う な動作 ( 特異点付近の直線動作や反転動
作、 又は低温状態や長期停止後の稼動時 ) の場合は、 急な ト ルク変動を衝突と検知し て し ま う場合があ り
ます。

このよ う な場合は、 衝突検知レベルの設定パラ メ ータ (COLLVL、 COLLVLJG) の値を、 実際の利用環境
に合わせて調整する こ と で、 衝突検知の感度が最適化でき損傷リ スク を更に低減する こ とができます。

また、 低温下や長期停止後の稼働時には、 低速にてな ら し運転 ( 暖機運転 ) をおこ なっ てから本稼働に
移行するか、 または暖機運転モー ド をご使用 く だ さい。

関連するパラ メ ータの詳細は別冊の 「取扱説明書 / 機能と操作の詳細解説」 に記載し ています。

表 2-7 ： 工場出荷時の衝突検知機能設定

JOG 操作時 自動運転時

RV-2FR/4FR/7FR/13FR シ リーズ 無効 無効
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2.2.6 保護仕様と使用環境
(1) 保護仕様の種類

ロボ ッ ト 本体は IEC 規格に適合し た保護仕様と なっています。 表 2-8 に保護仕様と その適用分野を示し

ます。

表 2-8 ： 保護仕様と適用分野

コ ン ト ローラ を表 2-8 に示すオイル ミ ス ト 環境などでご使用になる場合はコ ン ト ロー

ラ を使用環境から保護するためにコ ン ト ローラ保護ボ ッ ク スをご利用 く だ さい。

なお、 IEC の IP 記号については固体と水に対する保護の程度を定めたものであ り、 油に対する保護構造

ではあ り ません。 下記 【参考】 に IEC 規格を記載し ています。 また、 液体によ り ロボ ッ ト に錆などの腐蝕

が発生する場合があ り ます。

【参考】

・ IEC 規格の IP30

〔固体に対する保護の程度〕

工具での危険な箇所への接近に対し て保護し ている もので、 直径 2.5mm の近接プローブが進入し て
はなら ない保護構造をいいます。

〔水に対する保護の程度〕

水の浸入に対し て、 保護はされていません。

・ IEC 規格の IP40

〔固体に対する保護の程度〕

工具での危険な箇所への接近に対し て保護し ている もので、 直径 1.0mm の近接プローブが進入し て
はなら ない保護構造をいいます。

〔水に対する保護の程度〕

水の浸入に対し て、 保護はされていません。

・ IEC 規格の IP67

〔固体に対する保護の程度〕

粉塵が内部に侵入し ない保護構造をいいます。

〔水に対する保護の程度〕

供試機器を、 その高さが 850mm に満たない場合は最下端が水面から 1m の位置、 850mm 以上の場合
は最上端から水面までの距離が 150mm の位置へ 30 分間潜水させた状態でも有害な影響を受けない
保護構造をいいます。

形名
保護仕様

(IEC 規格値 )
分類 適用分野 備考

RV-2FR/2FRL/2FRB/2FRLB IP30

一般環境
一般組立。

軽度の粉塵環境現場。

RV-4FR/4FRL/4FRJL

RV-7FR/7FRL

RV-7FRLL

RV-13FR/13FRL

RV-20FR

IP40

RV-4FRM/4FRLM/4FRJLM

RV-7FRM/7FRLM

RV-7FRLLM

RV-13FRM/13FRLM

RV-20FRM

IP67 オイル ミ ス ト 環境

機械加工 ( 切削 ) 機。

オイル ミ ス ト の多い機械工場。

粉塵の多い現場。

研磨剤が含まれて

いる切削機へのご

使用は、 寿命が短

く なるためご注意

願います。

      注意
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２  ロボ ッ ト 本体
(2) オイル ミ ス ト 環境でのご使用について
オイル ミ ス ト 仕様のロボ ッ ト は受注生産品です。 このロボ ッ ト は IEC 規格の IP67 に適合し た保護方式を

採用し ています。

使用条件を以下に示し ます。

1) 本仕様のロボ ッ ト は、 機械加工装置と組み合わせてのご使用を想定し ています。

2) IP67 を保障期間含め長期にわたって信頼性を確保するため、 ロボ ッ ト 本体内を加圧する こ とが必要で

す。 ロボ ッ ト 本体ベース後部に φ8 の継手 (AIR PURGE) を用意し ています （図 2-26 参照） ので、 この

継手から加圧用ド ラ イエアを供給し て く だ さい。 推奨エアパージ機器を表 2-10 に示し ます。

表 2-9 ： 加圧用ド ラ イエアの仕様

表 2-10 ： 推奨エアパージ機器

3) 弊社では、 弊社規定の切削油にて試験を行い、 ロボ ッ ト 本体の保護仕様を満足する こ と を確認し てお

り ます。 ただ し、 コ ン ト ローラの部品は切削油によ り破損する場合があ り ます。 コ ン ト ローラ をオイ

ル ミ ス ト 環境で使用する場合は、 必ずコ ン ト ローラ保護ボ ッ クスをご使用 く だ さい。 弊社規定の切削

油以外をご使用される雰囲気、 およ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 ては保証対象外と な り ます。

4) 保護仕様を超える水、 油、 切粉がロボ ッ ト 本体に振りかから ないよ う に対策を講じ て く だ さい。

また、 水の飛沫によ って錆が発生する場合があ り ますが、 ロボ ッ ト の動作性能に支障はあ り ません。

なお、 以下のよ う な雰囲気でのご使用によ っ て生じ た故障につきま し ては保証対象外と な り ます。 また、

周辺機器と ロボ ッ ト の干渉やブレーキ開放によるアーム間の干渉でカバー等に破損が生じ た場合は、 保護

仕様 ( シール性等 ) が低下する恐れがあ り ますので、 ロボ ッ ト の取扱いには十分ご注意願います。

196 ページの 「6.2 使用環境」 も併せてご参照願います。

1) 引火性ガス、 腐食性ガスの発生する雰囲気。

2) 研磨液等を含む ミ ス ト 雰囲気。

3) 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。

4) 表 2-9 の仕様を超える ド ラ イエアによる加圧。

項目 露点 エア圧力

加圧用エアの仕様 大気圧露点 -20 ℃以下 0.01MPa 以下

品名 形名 必要数 メ ーカ

メ ンブレンエア ド ラ イヤ IDG3M-02C-S 1 SMC

精密レギュ レータ IR1000-01G 1 SMC

スペーサ ( 接続部品 ) Y20 1 SMC
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２  ロボ ッ ト 本体
2.2.7 ク リーン仕様
ロボ ッ ト 本体のク リーン仕様は受注生産品です。

表 2-11 ： ク リーン仕様

■使用上のご注意
1) ロボ ッ ト 本体ベース部に、 表 2-12 の機内吸引用真空 ( お客様ご準備 ) の接続口と し て φ8 の継手

「VACUUM」 を用意し ています （図 2-26 参照）。 機内吸引用真空を接続の上、 ご使用 く だ さい。
2) 機内吸引用真空については、 下記の①、 ②に示す仕様以上のものをご準備 く だ さい。

①真空発生器のご使用によ り、 機内吸引用真空を供給する場合

表 2-12 ： 真空発生器の仕様 ( 評価機にて確認済みのもの )

②真空ポンプのご使用によ り、 機内吸引用真空を供給する場合
真空流量 30L/min 以上の真空ポンプをご使用 く だ さい。
また、 真空ポンプ用の電源およびク リーン度に影響を与えないよ う 、 ポンプからの排気経路を確
保 く だ さい。

形名 ク リーン度 条件 備考

RV-4FRC/4FRLC/4FRJLC

RV-7FRC/7FRLC

RV-7FRLLC

RV-13FRC/13FRLC

RV-20FRC

ISO ク ラ ス 3 ・ ロボ ッ ト 本体内を機内吸引用真空 ( お

客様ご準備 ) にて吸引する こ と。

・ ダウン フ ロー ( 流速 0.3m/s 以上 ) があ

る ク リーンルーム内で使用する こ と。

真空発生器のご使用を推奨し ます。

形名 メ ーカ 仕様注 1）

注 1） 真空ポンプ メ ーカーの記載仕様です。

個数

MEDT14 コガネイ 真空側流量 90.0L/min(ANR) 1
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                               ２  ロボ ッ ト 本体

   各部の名称   2-40

2.3 各部の名称

図 2-6 ： ロボ ッ ト 本体各部の名称

注 ) 図は RV-4FR ですが、 RV-4FRL/4FRJL、 RV-2FR シ リーズ、 RV-7FR/13FR シ リーズでも同様
です。 ただ し、 RV-4FRJL には J4 軸はあ り ません。



2

２  ロボ ッ ト 本体
2.4 外形 ・ 動作範囲

(1) RV-2FR/2FRB

図 2-7 ： RV-2FR/2FRB 外形寸法図

*1) ネジのかかり を 7.5 ～ 8mm と し て く だ さい。
*2) 機器間ケーブルの最小曲げ半径までの距離です。
*3) 機器間ケーブルの接続に必要なスペースです。

裏面図 ・ 据付寸法詳細

ﾒｶﾆｶﾙｲﾝﾀﾌｪｰｽ部詳細

注意 ) ロボ ッ ト 本体は、 直射日光あるいは照明の熱があたる場所に設置し ないで く だ さい。 ロボ ッ ト 本体の表面温度
が上昇し、 エラーが発生する場合があり ます。

現況 *
Rev. *
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                               ２  ロボ ッ ト 本体
図 2-8 ： RV-2FR/2FRB 動作範囲図

現況 *
Rev. *
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２  ロボ ッ ト 本体
(2) RV-2FRL/2FRLB

図 2-9 ： RV-2FRL/2FRLB 外形寸法図

*1) ネジのかかり を 7.5 ～ 8mm と し て く だ さい。
*2) 機器間ケーブルの最小曲げ半径までの距離です。
*3) 機器間ケーブルの接続に必要なスペースです。

裏面図 ・ 据付寸法詳細

ﾒｶﾆｶﾙｲﾝﾀﾌｪｰｽ部詳細

注意 ) ロボ ッ ト 本体は、 直射日光あるいは照明の熱があたる場所に設置し ないで く だ さい。 ロボ ッ ト 本体の表面温度
が上昇し、 エラーが発生する場合があり ます。

現況 *
Rev. *
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                               ２  ロボ ッ ト 本体
図 2-10 ： RV-2FRL/2FRLB 動作範囲図

現況 *
Rev. *
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２  ロボ ッ ト 本体
(3) RV-4FR

図 2-11 ： RV-4FR 外形寸法図

注記
1. *1) 機器間ケーブル接続のため、 ケーブル接続部用スペースを確保し て く だ さい。
2. *2) メ ンテナンスのため、 カバーを取り外すためのメ ンテナンススペースを確保し て く だ さい。
3. *3) ネジ部かかりは 7.5 ～ 8mm と し て く だ さい。
4. *4) ユーザ配線配管固定用のネジ穴 (M4 深 8) です。
5. *5) ハン ド配線配管手首部内装仕様 (-SHxx) 時の寸法です。
6. *6) 深さは、 標準仕様が 6mm、 ク リ ーンまたは ミ ス ト 仕様は 3.5mm、 -SH** 仕様は 6.5mm です。
7. *7) 機器間ケーブルの最小曲げ半径までの距離です。

注意 ) ロボッ ト 本体は、 直射日光あるいは照明の熱があたる場所に設置し ないで く だ さい。 ロボ ッ ト 本体の表面温度が上昇し、 エラーが発
生する場合があ り ます。

現況 *
Rev. *
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                               ２  ロボ ッ ト 本体
図 2-12 ： RV-4FR 動作範囲図

注記
1. *1) 後面部 ・ 側面部動作域制限 ： J 軸の角度が -60° ≦ J1 ≦ +140° の場合、 J2 軸の動作領域は、 -113° ≦ J2

≦ +120° に制限されます。
2. 図の姿勢はロボ ッ ト の各軸が下記の角度のと きの姿勢です。

　 J1=0°、 J2=0°、 J3=90°、 J4=0°、 J5=0°、 J6=0°
3. *3)P 点進入不可領域 ： 図中の領域内へ P 点は進入できません。 ただ しパラ メ ータ ( パラ メ ータ名 ： MELTEXS) に

よ って P 点侵入不可領域を無効にできます。 出荷時は有効に設定されています。

現況 *
Rev. *
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２  ロボ ッ ト 本体
(4) RV-4FRL/4FRJL

図 2-13 ： RV-4FRL/4FRJL 外形寸法図

注記
1. *1) 機器間ケーブル接続のため、 ケーブル接続部用スペースを確保し て く だ さい。
2. *2) メ ンテナンスのため、 カバーを取り外すためのメ ンテナンススペースを確保し て く だ さい。
3. *3) ネジ部かかりは 7.5 ～ 8mm と し て く だ さい。
4. *4) ユーザ配線配管固定用のネジ穴 (M4 深 8) です。
5. *5) ハン ド配線配管手首部内装仕様 (-SHxx) 時の寸法です。
6. *6) 深さは、 標準仕様が 6mm、 ク リ ーンまたは ミ ス ト 仕様は 3.5mm、 -SH** 仕様は 6.5mm です。
7. *7) 機器間ケーブルの最小曲げ半径までの距離です。

現況 *
Rev. *

注意 ) ロボッ ト 本体は、 直射日光あるいは照明の熱があたる場所に設置し ないで く だ さい。 ロボ ッ ト 本体の表面温度が上昇し、 エラーが発
生する場合があ り ます。
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                               ２  ロボ ッ ト 本体
図 2-14 ： RV-4FRL/4FRJL 動作範囲図

注記
1. *1) 後面動作域制限 ： J 軸の角度が -35° ≦ J1 ≦ +35° の場合、 J2 軸の動作領域は、 -114° ≦ J2 ≦ +120° に

制限されます。
2. 図の姿勢はロボ ッ ト の各軸が下記の角度のと きの姿勢です。

　 J1=0°、 J2=0°、 J3=90°、 J4=0°、 J5=0°、 J6=0°
3. *3)P 点進入不可領域 ： 図中の領域内へ P 点は進入できません。 ただしパラ メ ータ ( パラ メ ータ名 ： MELTEXS) に

よ って P 点侵入不可領域を無効にできます。 出荷時は有効に設定されています。

現況 *
Rev. *

注 )

注 )RV-4FRJL にはあ り ません。
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２  ロボ ッ ト 本体
(5) RV-7FR

図 2-15 ： RV-7FR 外形寸法図

注記
1. *1) 機器間ケーブル接続のため、 ケーブル接続部用スペースを確保し て く だ さい。
2. *2) メ ンテナンスのため、 カバーを取り外すためのメ ンテナンススペースを確保し て く だ さい。
3. *3) ネジ部かかりは 7.5 ～ 8mm と し て く だ さい。
4. *4) ユーザ配線配管固定用のネジ穴 (M4 深 8) です。
5. *5) ハン ド配線配管手首部内装仕様 (-SHxx) 時の寸法です。
6. *6) 深さは、 標準仕様が 6mm、 ク リ ーンまたは ミ ス ト 仕様は 3.5mm、 -SH** 仕様は 6.5mm です。
7. *7) 機器間ケーブルの最小曲げ半径までの距離です。

現況 *
Rev. *

注意 ) ロボッ ト 本体は、 直射日光あるいは照明の熱があたる場所に設置し ないで く だ さい。 ロボ ッ ト 本体の表面温度が上昇し、 エラーが発
生する場合があ り ます。
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                               ２  ロボ ッ ト 本体
図 2-16 ： RV-7FR 動作範囲図

注記
1. 図の姿勢はロボ ッ ト の各軸が下記の角度のと きの姿勢です。

　 J1=0°、 J2=0°、 J3=90°、 J4=0°、 J5=0°、 J6=0°
2. *1)P 点進入不可領域 ： 図中の領域内へ P 点は進入できません。 ただしパラ メ ータ ( パラ メ ータ名 ： MELTEXS) に

よ って P 点侵入不可領域を無効にできます。 出荷時は有効に設定されています。

現況 *
Rev. *
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２  ロボ ッ ト 本体
(6) RV-7FRL

図 2-17 ： RV-7FRL 外形寸法図

注記
1. *1) 機器間ケーブル接続のため、 ケーブル接続部用スペースを確保し て く だ さい。
2. *2) メ ンテナンスのため、 カバーを取り外すためのメ ンテナンススペースを確保し て く だ さい。
3. *3) ネジ部かかりは 7.5 ～ 8mm と し て く だ さい。
4. *4) ユーザ配線配管固定用のネジ穴 (M4 深 8) です。
5. *5) ハン ド配線配管手首部内装仕様 (-SHxx) 時の寸法です。
6. *6) 深さは、 標準仕様が 6mm、 ク リ ーンまたは ミ ス ト 仕様は 3.5mm、 -SH** 仕様は 6.5mm です。
7. *7) 機器間ケーブルの最小曲げ半径までの距離です。

現況 *
Rev. *

注意 ) ロボッ ト 本体は、 直射日光あるいは照明の熱があたる場所に設置し ないで く だ さい。 ロボ ッ ト 本体の表面温度が上昇し、 エラーが発
生する場合があ り ます。
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                               ２  ロボ ッ ト 本体
図 2-18 ： RV-7FRL 動作範囲図

注記
1. 図の姿勢はロボ ッ ト の各軸が下記の角度のと きの姿勢です。

　 J1=0°、 J2=0°、 J3=90°、 J4=0°、 J5=0°、 J6=0°
2. *1) 前面部動作域制限 ： J1 軸の角度が +145° ≦ J1 ≦ +215° または -145° ≦ J1 ≦ -215° の場合、 J2 軸の動

作領域は、 -110° ≦ J2 ≦ +120° に制限されます。
3. *2)P 点進入不可領域 ： 図中の領域内へ P 点は進入できません。 ただしパラ メ ータ ( パラ メ ータ名 ： MELTEXS) に

よ って P 点侵入不可領域を無効にできます。 出荷時は有効に設定されています。

現況 *
Rev. *
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２  ロボ ッ ト 本体
(7) RV-7FRLL

図 2-19 ： RV-7FRLL 本体外形寸法図

注記
1. *1) 機器間ケーブル接続のため、 ケーブル接続部用スペースを確保し て く だ さい。
2. *2) ネジ部かかりは 7.5 ～ 8mm と し て く だ さい。
3. *3) ユーザ配線配管固定用のネジ穴 (M4 深 8) です。
4. *4) ハン ド配線配管手首部内装仕様 (-SHxx) 時の寸法です。
5. *5) 深さは、 標準仕様が 6mm、 ク リ ーンまたは ミ ス ト 仕様は 3.5mm、 -SH** 仕様は 6.5mm です。
6. *6) 機器間ケーブルの最小曲げ半径までの距離です。

現況 *
Rev. *

注意 ) ロボッ ト 本体は、 直射日光あるいは照明の熱があたる場所に設置し ないで く だ さい。 ロボ ッ ト 本体の表面温度が上昇し、 エラーが発
生する場合があ り ます。
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                               ２  ロボ ッ ト 本体
図 2-20 ： RV-7FRLL 動作範囲図

注記
1. 側面図の姿勢はロボ ッ ト の各軸が下記の角度のと きの姿勢です。

　 J1=0°、 J2=0°、 J3=90°、 J4=0°、 J5=0°、 J6=0°
2.*1) 前面部動作域制限 ： J1 軸の角度が +120° ≦ J1 または J1 ≦ -120° の場合、 J2 軸の動作領域は、 -90° ≦ J2

≦ +130° に制限されます。
3. *2)P 点進入不可領域 ： 図中の領域内へ P 点は進入できません。 ただしパラ メ ータ ( パラ メ ータ名 ： MELTEXS) に

よ って P 点侵入不可領域を無効にできます。 出荷時は有効に設定されています。

現況 *
Rev. *
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２  ロボ ッ ト 本体
(8) RV-13FR/20FR

図 2-21 ： RV-13FR/20FR 本体外形寸法図

注記
1. *1) 機器間ケーブル接続のため、 ケーブル接続部用スペースを確保し て く だ さい。
2. *2) ネジ部かかりは 9 ～ 10mm と し て く だ さい。
3. *3) ユーザ配線配管固定用のネジ穴 (M4 深 8) です。
4. *4) ハン ド配線配管手首部内装仕様 (-SHxx) 時の寸法です。
5. *5) 機器間ケーブルの最小曲げ半径までの距離です。

現況 *
Rev. *

注意 ) ロボッ ト 本体は、 直射日光あるいは照明の熱があたる場所に設置し ないで く だ さい。 ロボ ッ ト 本体の表面温度が上昇し、 エラーが発
生する場合があ り ます。
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                               ２  ロボ ッ ト 本体
図 2-22 ： RV-13FR/20FR 動作範囲図

現況 *
Rev. *

注記

1. 側面図の姿勢はロボ ッ ト の各軸が下記の角度のと きの姿勢です。
　 J1=0°、 J2=0°、 J3=90°、 J4=0°、 J5=0°、 J6=0°

2. *1) 前面部動作領域制限 ： J1 軸の角度が +120° ≦ J1 または J1 ≦ -130° の場合、 J2 軸の動作領域は、 -90° ≦ J2 ≦ +130°
に制限されます。

3. *2) P 点進入領域制限 ： 図中の領域内へ P 点は進入できません。 ただ しパラ メ ータ ( パラ メ ータ名 ： MELTEXS) によ って P 点侵
入不可領域を無効にできます。 出荷時は有効に設定されています。
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２  ロボ ッ ト 本体
(9) RV-13FRL

図 2-23 ： RV-13FRL 本体外形寸法図

注記
1. *1) 機器間ケーブル接続のため、 ケーブル接続部用スペースを確保し て く だ さい。
2. *2) ネジ部かかりは 9 ～ 10mm と し て く だ さい。
3. *3) ユーザ配線配管固定用のネジ穴 (M4 深 8) です。
4. *4) ハン ド配線配管手首部内装仕様 (-SHxx) 時の寸法です。
5. *5) 機器間ケーブルの最小曲げ半径までの距離です。

現況 *
Rev. *

注意 ) ロボッ ト 本体は、 直射日光あるいは照明の熱があたる場所に設置し ないで く だ さい。 ロボ ッ ト 本体の表面温度が上昇し、 エラーが発
生する場合があ り ます。
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                               ２  ロボ ッ ト 本体
図 2-24 ： RV-13FRL 動作範囲図

注記

1. 側面図の姿勢はロボ ッ ト の各軸が下記の角度のと きの姿勢です。
　 J1=0°、 J2=0°、 J3=90°、 J4=0°、 J5=0°、 J6=0°

2. *1) 前面部動作領域制限 ： J1 軸の角度が +130° ≦ J1 または J1 ≦ -140° の場合、 J2 軸の動作領域は、 -90° ≦ J2 ≦ +130°
に制限されます。

3. *2) P 点進入領域制限 ： 図中の領域内へ P 点は進入できません。 ただ しパラ メ ータ ( パラ メ ータ名 ： MELTEXS) によ って P 点侵
入不可領域を無効にできます。 出荷時は有効に設定されています。

現況 *
Rev. *
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２  ロボ ッ ト 本体
2.4.1 機器間ケーブルの外形寸法

注 ) 機器間ケーブル ( 交換用 ) をご使用の場合、 ケーブルの直径は 79 ページの

「(1) 機器間ケーブル ( 交換用 )」 を参照 く だ さい。
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                               ２  ロボ ッ ト 本体
2.5 ツーリ ング

2.5.1 ハン ド用配線 ・ 配管形態
ハン ド用配線 ・ 配管形態を示し ます。

(1) RV-2FR シ リーズ

図 2-25 ： ハン ド 用配線 ・ 配管

※1) 電磁弁セットに接続するφ4 エアホースはお客様でご準備ください。

ア

イ
AIR OUT

(1) ハンド入力信号コネクタ
(CON1H)
注 ) 図の反対側

(3)
1 ～ 4 ： 2 次配管用継手
(φ4 用 )

ハンド入力信号ケーブル
(AWG24(0.2mm2)×2 芯 4 本 )

電磁弁セット ( オプション )
取付部分

GR1 ～ GR4( イと接続 )
ハンド出力用コネクタ

1 次配管エアホース
(φ6×1 本 )

2 次配管エアホース
(φ4×4 本 )

※1)
2 次配管エアホース
(φ4)

バッテリカバーを取り外した状態です。

(4)
AIR IN1 ～ 4
2 次配管継手 (φ4)
( アと接続 )

(2)
GR1 ～ 4
ハンド出力用コネクタ
( イと接続 )

GR コネクタ配置
(CONBOX カバー内 )

A 視詳細 ( ベース部背面 )

GR1 GR2

GR4GR3

AIR IN 1

AIR IN 2

AIR IN 3

AIR IN 4

A

コネク タ と継手の形名

品

番
品 　 名

個

数

ロボ ッ ト 側 ( 本体付属側 ) 相手側 ( お客様ご用意 )注 1）

注 1） 出荷時に終端抵抗 (100Ω、 1/4W) を B1,B2 端子に取り付けています。 お客様でハン ド入力信号を配線される場合
は抵抗を取り付けてご使用 く だ さい。 多機能電動ハン ド を接続する場合は不要です。

メ ーカ名
コネク タ･継手 コネク タ ピン コネク タ コネク タ ピン

(1) コネク タ 1 1-1903131-6 1903112-2 1-1827864-6 1827587-2 タ イ コ エレ ク ト ロニクス

(2) コネク タ 4 SMP-02V-BC BHF-001GI-0.8BS SMR-02V-B BYM-001T-0.6 日本圧着端子 ( 株 )

(3) 継手 4 KJS04-M3 - - - SMC( 株 )

(4) 継手 4 UKB4 - - - ( 株 ) コガネイ
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２  ロボ ッ ト 本体
(2) RV-4FR/7FR/13FR シ リーズ標準仕様 ( 手首ツール配線 ・ 配管内装な し )

図 2-26 ： RV-4FR/7FR/13FR シ リーズハン ド 用配線 ・ 配管

GR2
GR1

R
P

OP4

LAN

OP2

OP１
OP3

OP１
OP3
OP2
OP4

LAN

1 次配管エアホース (AIR IN、 RETURN)

(1)1 次配管エア継手 (φ6)

（AIR IN、 RETURN）

(5) ハン ド出力信号コネク タ (GR1、 GR2)

注 1) 各ケーブルコネク タの説明

(3)OP1 ～ OP4

OP1 ： オプシ ョ ン用信号コネク タ

（ハン ド入力信号 HC1 ～ HC8）

OP2 ： オプシ ョ ン用信号コネク タ

OP3 ： オプシ ョ ン用電源コネク タ

（ハン ド入力信号用電源）

OP4 ： オプシ ョ ン用電源コネク タ

(4)LAN ： イーサネ ッ ト オプシ ョ ン接続用コ

ネク タ

※ 詳細は 69 ページの 「2.5.6 ハン ド用配

線 ・ 配管系統」 参照願います。

注 1)

 配線 ・ 配管の引き出し

ハン ド入力ケーブル、 ハン ド出力ケーブル ( オプ
シ ョ ン ) ご利用時、 配線を フ ォ アアーム下部 ( 図
の <A>) から引き出すこ とができます。
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 ( オプシ ョ ン ) ご利用時、 配線 ・ 配管
を フ ォアアーム下部、 およびベース部側面から
引き出すこ とができます。 （引き出し位置は 100
ページの 「(11) 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 (RV-4FR/7FR/13FR シ
リーズ )」 を参照）
また、 工場出荷特殊仕様で手首内に内装し メ カ
ニカルイ ン タ フ ェースから引き出す仕様を用意
し ています。
配線 ・ 配管仕様の詳細を 69 ページの 「2.5.6 ハン
ド用配線 ・ 配管系統」 に記載し ています。

メ カニカルイ ン タ フ ェース

フ ォ アアーム

ベース

ア ッパーアーム

}
(2)φ8 継手

（オイル ミ ス ト ( 加圧 )/

ク リーン ( 吸引 ) 仕様） のみ )

<A>

(6)LAN ： イーサネ ッ ト オプシ ョ ン接続用コネク タ

(7) ベース部オプシ ョ ン用変換コネク タ

コネク タ と継手の形名

品

番
品 　 名

個

数

ロボ ッ ト 側 ( 本体付属側 ) 相手側 ( お客様ご用意 )
メ ーカ名

コネク タ･継手 コネク タ ピン コネク タ コネク タ ピン

(1) 継手 2 UKB6 - - - ( 株 ) コガネイ

(2) 継手 1
注1）

注 1） ク リーン / オイル ミ ス ト 仕様は 1 個。 一般環境仕様はあ り ません。

UKB8 - - -

(3) コネク タ (OP1) 1 1-1827864-4 1827570-2 1-1903130-4 1903112-2 タ イ コ エレ ク ト ロニ

クスコネク タ (OP2) 1 1-1827864-4 1827570-2 1-1903130-4 1903112-2

コネク タ (OP3) 1 1-1827864-2 1827570-2 1-1903130-2 1903112-2

コネク タ (OP4) 1 1-1827864-2 1827570-2 1-1903130-2 1903112-2

(4) コネク タ (LAN) 1 1-1827864-4 1827570-2 1-1903130-4 1903112-2

(5) コネク タ (GR) 2 1-1717834-4 1318108-1 1-1318115-4 1318112-1

(6) コネク タ (LAN) 1 1-1903131-4 1903112-2 1-1827864-4 1827570-2

品

番
品 　 名

個

数

機内側 ( 本体付属側 ) 機外側 ( 本体付属側 )注 1）

注 1） 出荷時にロボ ッ ト 本体に取り付けてあ り ます。

メ ーカ名
コネク タ･継手 コネク タ ピン コネク タ コネク タ ピン

(7) コネク タ (CNOP1) 1 1-1903128-0 1903112-2 1-1827863-0 1827570-2 タ イ コ エレ ク ト ロニ

クス
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                               ２  ロボ ッ ト 本体
(3) RV-4FR/7FR/13FR シ リーズ手首ツール配線 ・ 配管内装仕様 (SH01)

図 2-27 ： RV-4FR/7FR/13FR シ リーズハン ド用配線 ・ 配管 (SH01)

GR2
GR1

R
P

OP4

LAN

OP2

OP１
OP3

OP１
OP3
OP2
OP4

LAN

 1 次配管エアホース

(AIR IN、 RETURN)

1 次配管エア継手 (φ6)

（AIR IN、 RETURN）

ハン ド出力信号コネク タ (GR1、 GR2)
フ ォ アアーム

ベース

ア ッパーアーム

}

2 次配管エアホース

(φ4x4 本 )

電磁弁オプシ ョ ン取付位置
メ カニカルイ ン タ フ ェース注 1)

ハン ド入力信号ケーブルコネク タ (HC)

*1) ネジのかかりは下記のと お り に し て く だ さい。
RV-4FR/7FR シ リーズ、 RV-7FRLL......... 7.5 ～ 8mm
RV-13FR/13FRL、 20FR シ リ ーズ............. 9 ～ 10mm

*2) エアホースは計 4 本あ り、 マーキングチューブに番号を書いています。 ケーブル引出し口からの長さは 300mm です。
*3) ハン ド 入力ケーブル （HC） のピンアサイ ンは、 図 2-34 を参照願います。
*4) ハン ド 入力ケーブルと エアホースはメ カニカルイ ン タ フ ェ ースの左右で固定し ていますが （エアホースは 2 本）、 ケーブル引出し口部分でも固定

し てあ り ます。

*1)

*2)

*3)

*4)

※ 詳細は 69 ページの 「2.5.6 ハン ド用配線 ・ 配管系統」 を参照願います。

RV-4FR/7FR シ リーズ、 RV-7FRLL RV-13FR/13FRL、 RV-20FR

*1)

*2)

*3)

*4)

注 1) メ カニカルイ ン タ フ ェース正面図
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２  ロボ ッ ト 本体
(4) RV-4FR/7FR/13FR シ リーズ手首ツール配線 ・ 配管内装仕様 (SH02)

図 2-28 ： RV-4FR/7FR/13FR シ リーズハン ド 用配線 ・ 配管 (SH02)

GR2
GR1

R
P

OP4

LAN

OP2

OP１
OP3

OP１
OP3
OP2
OP4

LAN

 

RIO

LAN

E・F1

1 次配管エアホース

(AIR IN、 RETURN)

1 次配管エア継手 (φ6)

（AIR IN、 RETURN）

ハン ド出力信号コネク タ (GR1、 GR2)
フ ォアアーム

ベース

ア ッパーアーム

}

多機能電動ハン ド、

または力覚センサ

(E ・ F1)

*1) ネジのかかりは下記のとお り に し て く だ さい。
RV-4FR/7FR シ リ ーズ、 RV-7FRLL .........7.5 ～ 8mm
RV-13FR/13FRL、 20FR シ リーズ .............9 ～ 10mm

*2) ハン ド 入力ケーブルと電動ハン ド または力覚センサ用のケーブルはメ カニカルイ ン タ フ ェ ースの左右で固定し ていますが、 ケーブル引出し口部分で
も固定し てあ り ます。

*1)

*2)

※ 詳細は 69 ページの 「2.5.6 ハン ド用配線 ・ 配管系統」 を参照願います。

ハン ド入力信号ケーブル

コネク タ (HC)

視覚センサ (LAN)

メ カニカルイ ン タ フ ェース注 1)

注 1) メ カニカルイ ン タ フ ェース正面図

RV-4FR/7FR シ リーズ、 RV-7FRLL RV-13FR/13FRL、 RV-20FR

*1)

*2)
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                               ２  ロボ ッ ト 本体
(5) RV-4FR/7FR/13FR シ リーズ手首ツール配線 ・ 配管内装仕様 (SH03)

図 2-29 ： RV-4FR/7FR/13FR シ リーズハン ド用配線 ・ 配管 (SH03)

GR2
GR1

R
P

OP4

LAN

OP2

OP１
OP3

OP１
OP3
OP2
OP4

LAN

 

RIO

LAN

E・F1

E・F2

1 次配管エアホース

(AIR IN、 RETURN)

1 次配管エア継手 (φ6)

（AIR IN、 RETURN）

ハン ド出力信号コネク タ (GR1、 GR2)フ ォ アアーム

ベース

ア ッパーアーム

}

力覚センサ

(E ・ F2)

*1) ネジのかかりは下記のとお り に し て く だ さい。
RV-4FR/7FR シ リーズ、 RV-7FRLL .........7.5 ～ 8mm
RV-13FR/13FRL、 20FR シ リーズ .............9 ～ 10mm

*2) 電動ハン ド と力覚センサ用のケーブルはメ カニカルイ ン タ フ ェ ースの左右で固定し ていますが、 ケーブル引出し口部分で も固定し てあ り ます。

*1)

*2)

※ 詳細は 69 ページの 「2.5.6 ハン ド用配線 ・ 配管系統」 を参照願います。

視覚センサ (LAN)

多機能電動ハン ド

(E ・ F1)

メ カニカルイ ン タ フ ェース注 1)

注 1) メ カニカルイ ン タ フ ェース正面図

RV-4FR/7FR シ リーズ、 RV-7FRLL RV-13FR/13FRL、 RV-20FR

*1)

*2)
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２  ロボ ッ ト 本体
(6) RV-4FR/7FR/13FR シ リーズ手首ツール配線 ・ 配管内装仕様 (SH04)

図 2-30 ： RV-4FR/7FR/13FR シ リーズハン ド 用配線 ・ 配管 (SH04)

 1 次配管エアホース (AIR IN、 RETURN)

1 次配管エア継手 (φ6)

（AIR IN、 RETURN）

ハン ド出力信号コネク タ (GR1、 GR2)フ ォ アアーム

ベース

ア ッパーアーム

}

力覚センサ

(E ・ F1)

*1) ネジのかかりは下記のとお り に し て く だ さい。
RV-4FR/7FR シ リーズ、 RV-7FRLL......... 7.5 ～ 8mm
RV-13FR/13FRL、 20FR シ リーズ............. 9 ～ 10mm

*2) エアホースは計 2 本あ り、 マーキングチューブに番号を書いています。 ケーブル引出し口からの長さは 300mm です。
*3) ハン ド入力ケーブル （HC） のピンアサイ ンは、 図 2-37 を参照願います。
*4) ハン ド入力ケーブルと力覚センサ用のケーブルはメ カニカルイ ン タ フ ェ ースの左右で固定し ていますが、 ケーブル引出し口部分で も固定し てあ

り ます。

*1)

*4)

※ 詳細は 69 ページの 「2.5.6 ハン ド用配線 ・ 配管系統」 を参照願います。

ハン ド入力信号

ケーブルコネク タ (HC)

2 次配管エアホース

(φ4 ｘ 2 本 )

*2)

*3)

メ カニカルイ ン タ フ ェース注 1)

注 1) メ カニカルイ ン タ フ ェース正面図

RV-4FR/7FR シ リーズ、 RV-7FRLL RV-13FR/13FRL、 RV-20FR

*1)

*4)

*2)

*3)
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                               ２  ロボ ッ ト 本体
(7) RV-4FR/7FR/13FR シ リーズ手首ツール配線 ・ 配管内装仕様 (SH05)

図 2-31 ： RV-4FR/7FR/13FR シ リーズハン ド用配線 ・ 配管 (SH05)

GR2
GR1

R
P

OP4

LAN

OP2

OP１
OP3

OP１
OP3
OP2
OP4

LAN

 

RIO

LAN

1 次配管エアホース (AIR IN、 RETURN)

1 次配管エア継手 (φ6)

（AIR IN、 RETURN）

ハン ド出力信号コネク タ (GR1、 GR2)フ ォアアーム

ベース

ア ッパーアーム

}

視覚センサ

(LAN)

*1) ネジのかかりは下記のと お り に し て く だ さい。
RV-4FR/7FR シ リーズ、 RV-7FRLL .........7.5 ～ 8mm
RV-13FR/13FRL、 20FR シ リ ーズ .............9 ～ 10mm

*2) エアホースは計 2 本あ り、 マーキングチューブに番号を書いています。 ケーブル引出し口からの長さは 300mm です。
*3) ハン ド 入力ケーブル （HC） のピンアサイ ンは、 図 2-38 を参照願います。
*4) ハン ド 入力ケーブルと力覚センサ用のケーブルはメ カニカルイ ン タ フ ェ ースの左右で固定し ていますが、 ケーブル引出し口部分でも固定し てあ

り ます。

*1)

*4)

※ 詳細は 69 ページの 「2.5.6 ハン ド用配線 ・ 配管系統」 を参照願います。

ハン ド入力信号

ケーブルコネク タ (HC)

2 次配管エアホース

(φ4 ｘ 2 本 )

*2)

*3)

メ カニカルイ ン タ フ ェース注 1)

注 1) メ カニカルイ ン タ フ ェース正面図

RV-4FR/7FR シ リーズ、 RV-7FRLL RV-13FR/13FRL、 RV-20FR

*1)

*4)

*2)

*3)
   ツーリ ング   2-66



2

２  ロボ ッ ト 本体
2.5.2 機内配線 ・ 配管
(1) RV-2FR シ リーズ

1) 1 次配管は、 ベース部のエア引き込み口から フ ォ アアーム側面まで、 φ4×2.5 のエアホースが 4 本内
装されています。 ホース末端部はベース側、 フ ォアアーム側と も 4 個の φ4 ホース用エア継手渡し で
す。

2) ベース部側面には最大 2 連までの電磁弁セ ッ ト ( オプシ ョ ン : 89 ページの 「(4) 電磁弁セ ッ ト (RV-
2FR シ リーズ )」 参照 ) を取付ける こ とができます。

(2) RV-4FR/7FR/13FR シ リーズ
■一般環境 / オイル ミ ス ト 仕様

1) 1 次配管は、 ベース部のエア引き込み口から、 フ ォアアーム内まで、 φ6 のエアホースが 2 本内装さ
れています。 1 本はエア機器の 1 次配管用です。 残る 1 本は、 排気に使用する配管です。

2) オプシ ョ ンの電磁弁にはエアホース用の継手が最大 8 個用意されています。 継手の径は電磁弁の種
類によ って異な り ます。
1F-VD0*-02( シン ク タ イプ )/1F-VD0*E-02( ソース タ イプ ) ： φ4

1F-VD0*-03( シン ク タ イプ )/1F-VD0*E-03( ソース タ イプ ) ： φ6

3) ベース部のエア引き込み口は、 φ6 サイズのエア継手渡し と なっ ています。
4) 電磁弁セ ッ ト ( オプシ ョ ン ) の詳細は 91 ページの 「(5) 電磁弁セ ッ ト (RV-4FR/7FR/13FR シ リーズ )」

を参照 く だ さい。
5) オイル ミ ス ト 仕様のロボ ッ ト にはベース部に機内加圧用継手 「AIR PURGE」 （φ8） が用意されてい

ます。 ド ラ イエアの詳細は 37 ページの 「2.2.6 保護仕様と使用環境」 を参照し て く だ さい。

■ク リーン仕様
1) 一次配管は、 標準仕様と同一の配管を内装し ています。
2) 機内吸引用にベース部に φ8 の継手 「VACUUM」 が用意されています。 機内吸引用真空 ( お客様ご準

備 ) を接続し てご使用 く だ さい。
3) 機内吸引用真空 ( お客様ご準備 ) の詳細は、 39 ページの 「2.2.7 ク リーン仕様」 を参照 く だ さい。
4) 真空発生器へはク リーンエアを供給し て く だ さい。

2.5.3 ハン ド出力ケーブルの機内配線
(1) RV-2FR シ リーズ

1) ハン ド出力ケーブルは、 ベース部のコネク タからベース部背面まで配線し てあ り ます。

(AWG#24(0.2mm2) × 2 芯 ： 8 本 ) 末端は 4 点のハン ド出力用にコネク タ渡し と なっています。 コネク
タ名は 「GR1」 ～ 「GR4」 です。

(2) RV-4FR/7FR/13FR シ リーズ
1) ハン ド出力 1 次ケーブルは、 ベース部のコネク タ基板から フ ォアアーム内部まで配線し てあ り ます

(AWG#24(0.2mm2)× 2 芯 ： 8 本 )。 末端は 8 点のハン ド出力用にコネク タ渡し と なっています。 コネク
タ名は 「GR1」、 「GR2」 です。
アーム外部へ配線を引き出すには、 別途オプシ ョ ン ( 「ハン ド出力ケーブル ： 1F-GR35S-02」 ) が必
要です。
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2.5.4 ハン ド入力ケーブルの機内配線
(1) RV-2FR シ リーズ

ハン ド チ ェ ッ ク入力ケーブルは、 ベースよ り フ ォ アアーム側面に 4 点分配線し てあ り ます。 アーム外部
へ配線を引き出すには、 別途ケーブル ( 推奨 ： オプシ ョ ン 「ハン ド入力ケーブル 1S-HC30C-11) が必要で
す。

注 ) 94 ページの 「(6) ハン ド入力ケーブル (RV-2FR シ リーズ )」 を参照し て、 必ず終端抵抗を B1 と B2
端子間に取り付けて く だ さい。

(2) RV-4FR/7FR/13FR シ リーズ
1) ハン ド入力ケーブルは、 ベース部のコネク タ基板から フ ォアアーム内部まで配線し てあ り ます

(AWG#24(0.2mm2)、 8 点分 )。 末端は 8 点のハン ド入力用にコネク タ渡し と なっています。 コネク タ名
は 「OP1」、 「OP3」 です。 

2) エアハン ドのハン ド チ ェ ッ ク信号等を、 このコネク タ に接続し て入力し ます。
アーム外部へ配線を引き出すには、 別途オプシ ョ ン ( 「ハン ド 入力ケーブル ： 1F-HC35S-02」 ) が必要
と な り ます。

2.5.5 イーサネ ッ ト ケーブル、 オプシ ョ ン用配線
(1) RV-4FR/7FR/13FR シ リーズ

イーサネ ッ ト ケーブル、 およびオプシ ョ ン用信号ケーブル ： 8 本、 電源ケーブル ： 4 本がベース部から
フ ォアアーム部まで内装されています。 各電線の許容電流は 1A です。
また、 オプシ ョ ンを使用し てフ ォアアーム下部、 またはベース部側面から引き出し て使用する こ とができ
ます。 （オプシ ョ ン / 「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 」）

表 2-13 ： イーサネ ッ ト ケーブルの仕様

項目 仕様

通信速度 100BASE-TX

サイズ AWG #26(0.13mm2) x 4 対 ( 計 8 芯 )

絶縁体外径 約 0.98 mm
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2.5.6 ハン ド用配線 ・ 配管系統
ハン ド 用配線 ・ 配管系統を示し ます。

(1) RV-2FR シ リーズ標準仕様

図 2-32 ： ハン ド用配線と配管系統図とバルブ取付例 ： RV-2FR シ リーズ

ハン ド用エア供給回路例は、
図 2-39 を参照 く だ さい。
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(2) RV-4FR/7FR/13FR シ リーズ標準仕様 ( 手首ツール配線 ・ 配管内装な し )

図 2-33 ： ハン ド 用配線と配管系統図とバルブ取付例 ： RV-4FR/7FR/13FR シ リーズ標準
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(3) RV-4FR/7FR/13FR シ リーズ手首ツール配線 ・ 配管内装仕様 (SH01)

図 2-34 ： ハン ド用配線と配管系統図とバルブ取付例 ： RV-4FR/7FR/13FR シ リーズ SH01

注 1) ハン ド入力信号コネク タ (HC)

ピン割付

<HC1>
<HC2>
<HC3>
<HC4>
<+24V(HND)>
<HC5>
<HC6>
<HC7>
<HC8>
<RG(HND)>

A1
A2
A3
A4
A6
B1
B2
B3
B4
B6

コネク タ

メ ーカ ： タ イ コ エレ ク ト ロニクス

ロボ ッ ト 側 ： 1-1827864-6

お客様配線側 ： 1-1903130-6

注 1)
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(4) RV-4FR/7FR/13FR シ リーズ手首ツール配線 ・ 配管内装仕様 (SH02)

図 2-35 ： ハン ド 用配線と配管系統図とバルブ取付例 ： RV-4FR/7FR/13FR シ リーズ SH02

<HC1>
<HC2>
<HC3>
<HC4>
<+24V(HND)>
<HC5>
<HC6>
<HC7>
<HC8>
<RG(HND)>

A1
A2
A3
A4
A6
B1
B2
B3
B4
B6

注 1) 力覚センサをご使用になる場合は、 力覚センサオプシ ョ ンに付属のアダプ タケーブルで接続し ます。

注 2) ハン ド入力信号コネク タ (HC)

ピン割付

コネク タ

メ ーカ ： タ イ コ エレ ク ト ロニクス

ロボ ッ ト 側 ： 1-1827864-6

お客様配線側 ： 1-1903130-6

注 1)

注 2)

注 1)
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(5) RV-4FR/7FR/13FR シ リーズ手首ツール配線 ・ 配管内装仕様 (SH03)

図 2-36 ： ハン ド用配線と配管系統図とバルブ取付例 ： RV-4FR/7FR/13FR シ リーズ SH03

注 1) 力覚センサをご使用になる場合は、 力覚センサオプシ ョ ンに付属のアダプ タ ケーブルで接続し ます。

注 1)

注 1)
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(6) RV-4FR/7FR/13FR シ リーズ手首ツール配線 ・ 配管内装仕様 (SH04)

図 2-37 ： ハン ド 用配線と配管系統図とバルブ取付例 ： RV-4FR/7FR/13FR シ リーズ SH04

<HC1>
<HC2>
<HC3>
<HC4>
<+24V(HND)>
<HC5>
<HC6>
<HC7>
<HC8>
<RG(HND)>

A1
A2
A3
A4
A6
B1
B2
B3
B4
B6

注 1) 力覚センサへは力覚センサオプシ ョ ンに付属のアダプ タケーブルで接続し ます。

注 2) ハン ド入力信号コネク タ (HC)

ピン割付

コネク タ

メ ーカ ： タ イ コエレ ク ト ロニクス

ロボ ッ ト 側 ： 1-1827864-6

お客様配線側 ： 1-1903130-6

注 1)

注 1)

注 2)
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(7) RV-4FR/7FR/13FR シ リーズ手首ツール配線 ・ 配管内装仕様 (SH05)

図 2-38 ： ハン ド用配線と配管系統図とバルブ取付例 ： RV-4FR/7FR/13FR シ リーズ SH05

注 1) ハン ド入力信号コネク タ (HC)

ピン割付

コネク タ

メ ーカ ： タ イ コ エレ ク ト ロニクス

ロボ ッ ト 側 ： 1-1827864-6

お客様配線側 ： 1-1903130-6

注 1)

<HC1>
<HC2>
<HC3>
<HC4>
<+24V(HND)>
<HC5>
<HC6>
<HC7>
<HC8>
<RG(HND)>

A1
A2
A3
A4
A6
B1
B2
B3
B4
B6
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2.5.7 ハン ド用入出力回路仕様

表 2-14 ： 入力回路の電気仕様

表 2-15 ： 出力回路の電気仕様

項 　 目 仕 　 様 内部回路 

形式 DC 入力 < シン ク タ イプ >

< ソース タ イプ >

* ハン ド入力

RV-2FR シ リーズ ： HCn=HC1 ～ HC4

その他機種 ： HCn=HC1 ～ HC8

入力点数 8

絶縁方式 フ ォ ト カ プ ラ絶縁 

定格入力電圧 DC24V 

定格入力電流 約 7mA 

使用電圧範囲 DC10.2 ～ 26.4V( リ ッ プル率 5% 以内 ) 

ON 電圧 /ON 電流 DC8V 以上 /2mA 以上 

OFF 電圧 /OFF 電流 DC4V 以下 /1mA 以下 

入力抵抗 約 3.3kΩ 

応答時間  OFF-ON 10ms 以下 (DC24V) 

ON-OFF 10ms 以下 (DC24V) 

項 　 目 仕 　 様 内部回路 

形式 ト ラ ンジス タ出力  < シン ク タ イプ >

 < ソース タ イプ >

* ハン ド出力

RV-2FR シ リーズ ： GRn=GR1 ～ GR4

その他機種 ： GRn=GR1 ～ GR8

出力点数 8

絶縁方式 デジ タル ・ アイ ソ レータ絶縁 

定格負荷電圧 DC24V 

定格負荷電圧範囲 DC21.6 ～ 26.4V 

最大負荷電流 0.1A/1 点 (100%) 

OFF 時漏洩電流 0.1mA 以下 

ON 時最大電圧降下 DC0.9V(TYP.) 

応答時間 OFF-ON 2ms 以下 ( ハー ド ウ ェ ア応答時間 ) 

ON-OFF 2ms 以下 ( 抵抗負荷 )( ハー ド ウ ェ ア応答時間 ) 

保護機能 過電流保護機能付 (0.9A)
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2.5.8 ハン ド用エア供給回路例
下図にハン ド 用エア供給回路例を示し ます。

1) ソ レ ノ イ ド コ イルには、 必ず並列にダイオー ド などのサージ電圧保護回路を取付けて く だ さい。
2) 工場エア圧低下時には、 ハン ドのク ラ ンプ力低下などによ って実際の作業に支障を きたす恐れがあ

り ます。 その防止策と し て、 図 2-39 に示すよ う にエア源に圧力スイ ッ チを取付け圧力低下時にはロ
ボ ッ ト が停止するよ う な回路にし てご使用 く だ さい。 圧力スイ ッ チでも支障のある場合は、 機械的
ロ ッ ク式ハン ド、 バネ圧によ っ てク ラ ンプするハン ド をご使用 く だ さい。

3) オプシ ョ ンのハン ド､電磁弁は無給油タ イプです。 これら をご使用の場合は、 ルブ リ ケータは使用し
ないで く だ さい。

4) ク リーン仕様をご使用の場合、 真空発生器へはク リーンエアを供給し て く だ さい。
5) ツールなどに使用するエアー供給温度 ( 一次配管 ) が周囲温度よ り低い場合、 継手やホース表面に結

露が発生する こ とがあ り ます。

図 2-39 ： ハン ド用エア供給回路例

2.5.9 ツーリ ング配線配管の実装について
ツー リ ングの配線 ・ 配管 ・ 固定金具は、 お客様にてご準備願います。
ツー リ ングの配線 ・ 配管 ・ 固定金具の取付用に、 固定用ネジ穴をロボ ッ ト 本体に用意し ていますのでご利
用 く だ さい。 (41 ページの 「2.4 外形 ・ 動作範囲」 を参照し て く だ さい )
配線 ・ 配管の長さ、 ロボ ッ ト への固定位置は 　 ロボ ッ ト の動作に合わせて調整する必要があ り ます。 下記
例を参考に実施願います。

< 注意事項 >

･オプシ ョ ンのハン ド 入力ケーブル、 ハン ド カールチューブをご利用いただ く と便利です。
･配線、 配管をロボ ッ ト に取り付けた後、 ロボ ッ ト を低速で動作させて、 各部がロボ ッ ト 本体、 周辺装
置に干渉し ないこ と を確認し て く だ さい。

･ク リーン仕様で使用時、 配線、 配管がロボ ッ ト 本体など と こすれて発塵する場合があ り ますのでご注
意願います。

･フ ォアアームの配線配管固定用のネジ穴を使用し て、 固定金具や電磁弁を取り付ける場合は、 その質
量をハン ド質量に加えて HNDDAT を設定し て く だ さい。 また、 ロボ ッ ト 動作時に電磁弁などの固定部
品が揺れないよ う し っかり と固定し て く だ さい。

  

エア源
(クリーンエアー)
0.7MPa以下 フィルター レギュレーター

圧力スイッチ

ロボット本体のAIR INへ
(MAX0.54MPa)
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2.6 オプシ ョ ン

■オプシ ョ ン とは
簡単にセ ッ ト ア ッ プできるよ う に、 お客様のニーズに合わせ各種オプシ ョ ンを用意し ています。

オプシ ョ ンはお客様で取付けていただきます。
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(1) 機器間ケーブル ( 交換用 )

■ご注文形名 ： ●固定用 1F- □□ UCBL-41
●屈曲用 1F- □□ LUCBL-41 　 　 　 注 ) □□はケーブル長を表し ます。

■概要

コ ン ト ローラ と ロボ ッ ト 本体間の距離を短縮または延長するためのケーブルで
す。

固定用と屈曲用の 2 種類を用意し ています。

標準付属の機器間ケーブルと交換し て延長し ます。

■構成
表 2-16 ： 構成機器と種類

■仕様
固定用ケーブルの仕様は、 標準ケーブルと同じ です。 屈曲用ケーブルの使用条件を表 2-17 に示し ます。

表 2-17 ： 屈曲用ケーブルの使用条件

[ 注意 ] 寿命回数の目安は、 お客様の使用状態 ( 表 2-17 に関する事項 ) やケーブルベア内のシ リ コ ング
リース塗布量によ り大き く 変わる こ とがあ り ます。
推奨シ リ コ ング リース ： G-501( メ ーカ ： 信越化学工業株式会社 )

[ 注意 ] 本オプシ ョ ンはク リーン仕様機種にも取り付ける こ とができますが、 ク リーン度については保証
外と な り ます。

[ 注意 ] ケーブルベア使用時は仕切り を用い、 ケーブル同士の重な りや乗り上げがないよ う にし て く だ さ
い。 また、 ケーブルに突っ張りや過度なたるみがないよ う に長さ を調整し、 確実に固定し て く だ さ
い。

品 　 　 　 名 形 　 名 注 1）

注 1） □□はケーブル長を表し ます。

数量 
質量

(Kg)注 2）

注 2） 1 セ ッ ト の質量を示し ています。

備 　 　 　 考 

機器間ケーブル ( 交換用 ) 　 固定用 1F- □□ UCBL-41 1 本 2.6(2m)

9(10m)

13(15m)

17(20m)

2m、 10m、 15m、 20m のいずれか 

機器間ケーブル ( 交換用 ) 　 屈曲用 1F- □□ LUCBL-41 1 本 11(10m)

16(15m)

21(20m)

10m、 15m、 20m のいずれか 

ナイ ロン ク ラ ンプ NK-24N 2 個 -

シ リ コ ンゴム 2 個 -

項 　 目 仕 　 　 様

最小屈曲半径 100mm 以上

ケーブルベア等占積率 50% 以内 

最大移動速度 2,000mm/s 以内 

寿命回数の目安 750 万回 ( シ リ コ ング リース塗布時 )

耐環境 IP54

ケーブル構成 φ8.9×3 本、 φ6.5×6 本、 φ6.2×1 本、 φ6×6 本
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■ケーブル構成
表 2-18 に屈曲用ケーブルの構成を示し ます。 ケーブルベアの選定時などの参考にし て く だ さい。

表 2-18 ： 屈曲用ケーブル構成

項 　 目 モータ信号ケーブル モータ電源ケーブル

芯 　 数 AWG #24 (0.2mm2)-4P AWG #28 (0.08mm2)-4P AWG #16 (1.25mm2)-4C AWG #18 (0.75mm2)-3C

仕上外形 約 φ6mm 約 φ6.2mm 約 φ8.9mm 約 φ6.5mm 

使用本数 6 本 1 本 3 本 6 本 

合計本数 7 本 9 本
   オプシ ョ ン   2-80



2

２  ロボ ッ ト 本体
■屈曲ケーブルの固定方法
(1) コネク タ をロボ ッ ト 本体、 コ ン ト ローラに接続し ます。

ロボ ッ ト 本体への接続方法は、 標準添付の機器間ケーブルと同じ です。 別冊の 「取扱説明書 / ロ
ボ ッ ト 本体セ ッ ト ッ プから保守まで」 を参照し て取り付けて く だ さい。

(2) 外部ス ト レスから電線を確実に保護するため、 下図のよ う にロボ ッ ト 本体側、 およびコ ン ト ローラ
からそれぞれ 300 ～ 400mm の位置で付属のシ リ コ ンゴムをケーブルに巻き付けた上で､ナイ ロン ク
ラ ンプで固定し て く だ さい。

図 2-40 ： 屈曲用ケーブルの固定方法

ケーブルの曲げサイズは、 下記のとお り です。
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                                                              ２  ロボ ッ ト 本体
(2) 動作範囲変更 (RV-2FR シ リーズ )

■ご注文形名 ： J1 軸 ： 1S-DH-11J1
J2 軸 ： 1S-DH-11J2

J3 軸 ： 1S-DH-11J3

■概要

J1 軸、 J2 軸、 または J3 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、 動作範囲を制限し てロボ ッ ト を安全にご使用
いただけます。

■構成
表 2-19 ： 構成機器

■仕様
表 2-20 ： 仕様

注 1) 括弧 () 内の数字はメ カス ト ッパの取付位置を示し ます。

注 2)±150、 ±90、 +210 ～ -90、 +90 ～ -210、 +150 ～ -90、 +90 ～ -150 度のいずれかに変更可能。

動作範囲変更用ス ト ッパ取付時は、 J1 軸が正面を向いている状態 (0 度付近 ) で取り付けて く だ さい。
注 3) 動作範囲を +70 ～ +160 度に変更可能。

(1) 表 2-20 に示し た変更可能角度は、 ソ フ ト ウ ェ アによる動作範囲を示し ています。 変更可能角度は +
側、 - 側で各々独立し て設定できます。

(2) 動作範囲の変更は、 ロボ ッ ト 本体の設定 ( ス ト ッパ取付 ) とパラ メ ータの設定でおこ ないます。 詳
細は別冊の 「取扱説明書 / ロボ ッ ト 本体セ ッ ト ア ッ プ」 および、 別冊の 「取扱説明書 / 機能と操作
の詳細解説」 を参照願います。

品名 形名 数量 質量 (Kg) 備考

動作範囲変更用ス ト ッパ 1S-DH-11J1 1 セ ッ ト 0.5 可動ス ト ッパブロ ッ ク ： 1 セ ッ ト 、 固定ス ト ッパ ： 2 個、

取付ボル ト (M5×20) ： 6 本

1S-DH-11J2 1 セ ッ ト 0.1 ス ト ッパ A ： 1 個、 ス ト ッパ B ： 1 個、

取付ボル ト (M4×10) ： 4 本

1S-DH-11J3 1 セ ッ ト 0.1 ス ト ッパ ： 1 セ ッ ト

取付ボル ト 　 (M4×10) ： 1 本、 (M4×25) ： 1 本

項目 標準 変更可能角度 注 1) 　

J1 注 2)
+ 側 +240 度 +210 (+217)、 +150 (+155)、 +90 (+93) 度のう ちいずれか 1 点

- 側 -240 度 -210 (-217)、 -150 (-155)、 -90 (-93) 度のう ちいずれか 1 点

J2

+ 側 +120 度 +30 (+33) 度の 1 点

- 側 -120 度 (RV-2FR/2FRB) -30 (-33) 度の 1 点

-117 度 (RV-2FRL/2FRLB)

J3 注 3)
+ 側 +160 度 無し

- 側 0 度 +70 (+69) 度の 1 点

J3 軸

J2 軸

J1 軸

表 2-21 ： J1 軸動作範囲変更組み合わせ

○ : 設定可能、 ×: 設定不可

+210 +150 +90

-210 × × ○

-150 × ○ ○

-90 ○ ○ ○

+ 側- 側 + 側
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(3) J1 軸動作範囲変更用ス ト ッパ (RV-4FR/7FR/13FR シ リーズ )

■ご注文形名 ： RV-4FR シ リーズ用 ...........1F-DH-03
RV-7FR シ リーズ用...........1F-DH-04

RV-13FR シ リーズ用.........1F-DH-05J1

■概要

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、 動作範囲を制限し てロボ ッ ト を安全にご使用
いただけます。

■構成
(1) RV-4FR シ リーズ (1F-DH-03)

表 2-22 ： 構成機器 (RV-4FR シ リーズ )

番号 品名 数量 質量 (Kg) 備考

<1> ス ト ッパプレー ト 2 個

1.1

+ 側 /- 側各 1 個

<2> 固定ブロ ッ ク A 2 個 + 側 /- 側各 1 個

<3> 固定ブロ ッ ク B 1 個 + 側

<4> 固定ブロ ッ ク C 1 個 - 側

<5> 可変ス ト ッパブロ ッ ク 2 セ ッ ト + 側 /- 側各 1 個

<6> ボル ト (M10×20) 2 本 メ カス ト ッパボル ト A、 B 用

<7> ボル ト (M6×25) 2 本 固定用

<8> ボル ト (M6×20) 16 本 固定用

<1>

<5>

<4>

<3>

<2>

各部品を付属のボル ト でア ッパーアーム
下部に取り付けます。

-( マイナス ) 側

+( プラス ) 側
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表 2-23 ： 変更可能角度 (RV-4FR シ リーズ )

1) 表 2-23 に RV-4FR シ リーズの変更可能角度を示し ます。 表に示し た変更可能角度は、 ソ フ ト ウ ェ ア
による動作範囲を示し ています。
機械的ス ト ッパによる制限は、 この角度よ り も 3 度ずつ外側に位置し ますので、 レ イアウ ト 設計時
にはご注意 く だ さい。

2) 変更可能角度は表 2-23 に示す条件下で、 + 側 /- 側各々独立し て設定できます。
3) 動作範囲の変更は、 ロボ ッ ト 本体の設定 ( ス ト ッパ取付 ) とパラ メ ータの設定でおこ ないます。 詳細

は別冊の 「取扱説明書 / ロボ ッ ト 本体セ ッ ト ア ッ プ」 および、 別冊の 「取扱説明書 / 機能と操作の
詳細解説」 を参照願います。

区分 標準 変更可能角度

+( プ ラス ) 側 +240 +30 +73 +103 +146

可変ス ト ッパブロ ッ ク角度 - +33 +76 +106 +149

可変ス ト ッパブロ ッ ク位置注 1）

注 1） 表中の記号 ： "(a)" ～ "(d)" は 86 ページの 「図 2-41 ： J1 軸動作範囲変更オプシ ョ ン取付イ メ ージ (RV-4FR/7FR
シ リーズ )」 の記号と一致し ます。

- (a) (b) (a) (b)

メ カス ト ッパボル ト A注 2）

注 2） メ カス ト ッパボル ト A、 B の " 有 " は該当ボル ト を取り付ける こ と を、 " 無 " は該当ボル ト を取り付けない
こ と を示し ます。

- 有 無注 3）

注 3） いずれか片方のメ カス ト ッパボル ト は必ず必要です。 このため表中の太枠内の組合せ （+ 側 /- 側共に 103 
度または 146 度） はご利用できません。
例 ) + 側＝ +146 度と - 側＝ -103 度はご利用できません。 それ以外の組合せは設定が可能です。

パラ メ ータ (MEJAR) 設定値 +240 +30 +73 +103 +146

-( マイナス ) 側 -240 -30 -73 -103 -146

可変ス ト ッパブロ ッ ク角度 - -33 -76 -106 -149

可変ス ト ッパブロ ッ ク位置注 1） - (d) (c) (d) (c)

メ カス ト ッパボル ト B 注 2） - 有 無注 3）

パラ メ ータ (MEJAR) 設定値 -240 -30 -73 -103 -146
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(2) RV-7FR シ リーズ (1F-DH-04)
表 2-24 ： 構成機器 (RV-7FR シ リーズ )

表 2-25 ： 変更可能角度 (RV-7FR シ リーズ )

1) 表 2-25 に RV-7FR シ リーズの変更可能角度を示し ます。 表に示し た変更可能角度は、 ソ フ ト ウ ェ ア
による動作範囲を示し ています。
機械的ス ト ッパによる制限は、 この角度よ り も 3 度ずつ外側に位置し ますので、 レ イアウ ト 設計時
にはご注意 く だ さい。

2) 変更可能角度は表 2-25 に示す条件下で、 + 側 /- 側各々独立し て設定できます。

番号 品名 数量 質量 (Kg) 備考

<1> ス ト ッパプレー ト 2 個

1.1

+ 側 /- 側各 1 個

<2> 固定ブロ ッ ク A 2 個 + 側 /- 側各 1 個

<3> 固定ブロ ッ ク B 1 個 + 側

<4> 固定ブロ ッ ク C 1 個 - 側

<5> 可変ス ト ッパブロ ッ ク 2 セ ッ ト + 側 /- 側各 1 個

<6> ボル ト (M12×25) 2 本 メ カス ト ッパボル ト A、 B 用

<7> ボル ト (M8×25) 14 本 固定用

<8> ボル ト (M8×20) 4 本 固定用

区分 標準 変更可能角度

+( プ ラス ) 側 +240 +35 +77 +99 +141

可変ス ト ッパブロ ッ ク角度 - +38 +80 +102 +144

可変ス ト ッパブロ ッ ク位置注 1）

注 1） 表中の記号 ： "(a)" ～ "(d)" は 86 ページの 「図 2-41 ： J1 軸動作範囲変更オプシ ョ ン取付イ メ ージ (RV-4FR/7FR
シ リーズ )」 の記号と一致し ます。

- (a) (b) (a) (b)

メ カス ト ッパボル ト A注 2）

注 2） メ カス ト ッパボル ト A、 B の " 有 " は該当ボル ト を取り付ける こ と を、 " 無 " は該当ボル ト を取り付けない
こ と を示し ます。

- 有 無注 3）

注 3） いずれか片方のメ カス ト ッパボル ト は必ず必要です。 このため表中の太枠内の組合せ （+ 側 /- 側共に 99 
度または 141 度） はご利用いただけません。
例 ) + 側＝ +141 度と - 側＝ -99 度はご利用いただけません。 それ以外の組合せは設定が可能です。

パラ メ ータ (MEJAR) 設定値 +240 +35 +77 +99 +141

-( マイナス ) 側 -240 -35 -77 -99 -141

可変ス ト ッパブロ ッ ク角度 - -38 -80 -102 -144

可変ス ト ッパブロ ッ ク位置注 1） - (d) (c) (d) (c)

メ カス ト ッパボル ト B 注 2） - 有 無注 3）

パラ メ ータ (MEJAR) 設定値 -240 -35 -77 -99 -141

<1>

<5>

<4>

<3>

<2>

各部品を付属のボル ト でア ッパーアーム
下部に取り付けます。

-( マイナス ) 側

+( プラス ) 側
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3) 動作範囲の変更は、 ロボ ッ ト 本体の設定 ( ス ト ッパ取付 ) とパラ メ ータの設定でおこ ないます。 詳細
は別冊の 「取扱説明書 / ロボ ッ ト 本体セ ッ ト ア ッ プ」 および、 別冊の 「取扱説明書 / 機能と操作の
詳細解説」 を参照願います。

(3) 取付イ メ ージ (RV-4FR/7FR シ リーズ )

図 2-41 ： J1 軸動作範囲変更オプシ ョ ン取付イ メ ージ (RV-4FR/7FR シ リーズ )

[ 設定例 ]RV-7FR シ リーズで + 側を +35 度、 - 側を -141 度に制限する場合、 下記のよ う に取り付け
ます。

・ 可変ス ト ッパブロ ッ ク ： (a) の位置と (c) の位置に取り付ける。
・ メ カス ト ッパボル ト A ： 取り付ける。
・ メ カス ト ッパボル ト B ： 取り付けない。

J1 動作範囲変更オプシ ョ ン取付イ メ ージ

(J1 軸上面図 )
<5> 可変ス ト ッパブロ ッ ク取り付け位置

(a) ～ (d)
(d)

(c)

(a)

(b)

-( マイナス ) 側

+( プ ラス ) 側

メ カス ト ッパボル ト A

メ カス ト ッパボル ト B
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(4) RV-13FR シ リーズ (1F-DH-05J1)
表 2-26 ： 構成機器 (RV-13FR シ リーズ )

表 2-27 ： 変更可能角度 (RV-13FR シ リーズ )

1) 表 2-27 に RV-13FR シ リーズの変更可能角度を示し ます。 表に示し た変更可能角度は、 ソ フ ト ウ ェ
アによる動作範囲を示し ています。
機械的ス ト ッパによる制限は、 この角度よ り も 3 度ずつ外側に位置し ますので、 レ イアウ ト 設計時
にはご注意 く だ さい。

2) 変更可能角度は表 2-27 に示す角度で、 + 側 /- 側各々独立し て設定できます。
3) 動作範囲の変更は、 ロボ ッ ト 本体の設定 ( ス ト ッパ取付 ) とパラ メ ータの設定でおこ ないます。 詳細

は別冊の 「取扱説明書 / ロボ ッ ト 本体セ ッ ト ア ッ プ」 および、 別冊の 「取扱説明書 / 機能と操作の
詳細解説」 を参照願います。

番号 品名 数量 質量 (Kg) 備考

<1> ス ト ッパブロ ッ ク J1 1 個

0.3

<2> 樹脂ス ト ッパ B 2 個 + 側 /- 側各 1 個

<3> ボル ト (M12×20) 2 本 メ カス ト ッパボル ト 用

<4> ボル ト (M10×40) 2 本 ス ト ッパブロ ッ ク J1 固定用

<5> ボル ト (M4×12) 4 本 樹脂ス ト ッパ B 固定用

区分 標準 変更可能角度

+( プ ラス ) 側 +190 +30 +120

可変ス ト ッパブロ ッ ク角度 - (A) (B)

メ カス ト ッパ角度 +193 +32.5 +122.5

可変ス ト ッパブロ ッ ク位置注 1）

注 1） 表中の記号 ： "(A)" ～ "(D)" は 「図 2-42 ： J1 軸動作範囲変更オプシ ョ ン取付イ メ ージ
(RV-13FR シ リーズ )」 の記号と一致し ます。

+190 +30 +120

-( マイナス ) 側 -190 -30 -120

可変ス ト ッパブロ ッ ク角度 - (D) (C)

メ カス ト ッパ角度 -193 -32.5 -122.5

可変ス ト ッパブロ ッ ク位置注 1） -190 -30 -120

<1>

<2>

各部品を付属のボル ト でロボ ッ ト 本体
J1 軸の後方に取り付けます。
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図 2-42 ： J1 軸動作範囲変更オプシ ョ ン取付イ メ ージ (RV-13FR シ リーズ )

[ 設定例 ]RV-13FR シ リーズで＋側を +32.5 度、 - 側を -122.5 度に制限する場合、 メ カス ト ッパボル ト を
（A) と （C) の位置に取り付けます。

J1 動作範囲変更オプシ ョ ン取付イ メ ージ

(J1 軸上面図 )

ス ト ッパブロ ッ ク J1 取り付け位置
( 裏側 )

メ カス ト ッパボル ト A

メ カス ト ッパボル ト B

メ カス ト ッパボル ト C メ カス ト ッパボル ト D
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(4) 電磁弁セ ッ ト (RV-2FR シ リーズ )

■ご注文形名 ： 1 連 ： 1E-VD01( ｼﾝｸﾀｲﾌﾟ )/1E-VD01E( ｿｰｽﾀｲﾌﾟ )
2 連 ： 1E-VD02( ｼﾝｸﾀｲﾌﾟ )/1E-VD02E( ｿｰｽﾀｲﾌﾟ )

■概要

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。 ロボ ッ ト 本体に容易に取り付けるた
め、 マニホールド、 継手、 コネク タ等が組立てられてお り ます。

■構成
表 2-28 ： 構成機器

■仕様
表 2-29 ： バルブ仕様

表 2-30 ： ソ レ ノ イ ド仕様

品名 形名
数量

備考
1 連 2 連

電磁弁セ ッ ト (1 連 ) 1E-VD01/1E-VD01E 1 個 - M3×25  2 本付き ( 取付ネジ )

電磁弁セ ッ ト (2 連 ) 1E-VD02/1E-VD02E - 1 個

項 　 目 仕様

ポジシ ョ ン数 2 

ポー ト  5 注 1）

注 1） 使用し ない電磁弁の継手には栓が必要です。 栓を し ない場合、 そこから供給し たエアが吹き出し、
使用し ている電磁弁の空気圧が低下し て、 機能し な く なる恐れがあ り ます。

推奨品 ： SMC( 株 ) 社製 プ ラグ KQ2P-04

弁機能 ダブルソ レ ノ イ ド 

使用流体 清浄空気  注 2）

注 2） 

作動方式 内部パイ ロ ッ ト 方式 

有効断面積 (CV 値 ) 1.5mm2(0.08)

給油 無給油 

使用圧力範囲 0.2 ～ 0.7MPa

応答時間 12msec 以下

最高動作頻度 5Hz

周囲温度 5 ～ 50 ℃

項目 仕様

方式 サージ対策フ ラ イホイールダイオー ド内蔵

使用電圧 DC24V ±10%

電流値 40mA

絶縁 B 種

絶縁抵抗 100Ω 以上

サージ対策 フ ラ イホイールダイオー ド

      注意 供給するエアは、 ミ ス ト セパレータおよびエアフ ィ ルターを通し てろ過し た清
浄空気と し て く だ さい。 そ う でない場合は、 動作不良の原因と な り ます。
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図 2-43 ： 電磁弁外形寸法
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［接続図］

汎用出力900

汎用出力901

汎用出力902

汎用出力903

<ｼﾝｸﾀｲﾌﾟ>

1　

2　

1　

2　

1　

2　

1　  
2　

GR1

GR2

GR3

GR4

SOL1A

SOL1B

SOL2A

SOL2B

<ｿｰｽﾀｲﾌﾟ>

クロ

アカ
クロ

アカ
クロ

アカ
クロ

アカ 汎用出力900

汎用出力901

汎用出力902

汎用出力903

コネクタ名

ﾊﾝﾄﾞ1ON

24G

ﾊﾝﾄﾞ1OFF 

ﾊﾝﾄﾞ2ON 

ﾊﾝﾄﾞ2OFF

24G

24G

24G

品番 品名 1 連 2 連 仕様

(1) 電磁弁 1 2

(2) マニホールド ブロ ッ ク 1 1

(3) ク イ ッ ク継手 2 4 φ4

(4) ブロ ッ ク プレー ト 1 0

(5) ク イ ッ ク継手 1 1 φ6

(6) サイ レンサ 1 1

(10) コネク タ 2 4 SMR-02V-B

(11) コ ン タ ク ト 4 8 SYM-001T-0.6

(12) 取付ネジ 2 2 M3×25
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２  ロボ ッ ト 本体
(5) 電磁弁セ ッ ト (RV-4FR/7FR/13FR シ リーズ )

■ご注文形名 ： 1 連 ： 1F-VD01-**( ｼﾝｸﾀｲﾌﾟ )/1F-VD01E-**( ｿｰｽﾀｲﾌﾟ )
2 連 ： 1F-VD02-**( ｼﾝｸﾀｲﾌﾟ )/1F-VD02E-**( ｿｰｽﾀｲﾌﾟ )

3 連 ： 1F-VD03-**( ｼﾝｸﾀｲﾌﾟ )/1F-VD03E-**( ｿｰｽﾀｲﾌﾟ )

4 連 ： 1F-VD04-**( ｼﾝｸﾀｲﾌﾟ )/1F-VD04E-**( ｿｰｽﾀｲﾌﾟ )

注） ”-**” は下記のとお り にな り ます。

･ RV-4FR/7FR シ リーズ、 RV-7FRLL ............. ”-02”
･ RV-13FR/13FRL、 RV-20FR ............................. ”-03”

■概要

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。 ロボ ッ ト 本体に容易に取り付けるため、 マニ
ホールド、 継手、 コネク タ等が組立てられてお り ます。

■構成
表 2-31 ： 構成機器

■仕様
表 2-32 ： バルブ仕様

表 2-33 ： ソ レ ノ イ ド仕様

品名 形名
数量

質量 (Kg)注 1）

注 1） 1 セ ッ ト の質量を示し ています。

備考
1 連 2 連 3 連 4 連

電磁弁セ ッ ト (1 連 ) 1F-VD01-**/
1F-VD01E-**

1 個 - - - 0.3 ･ 97 ページの 「(9) ハン ド出力ケーブル (RV-

4FR/7FR/13FR シ リーズ )」 が接続し てあ り

ます。

･ 1F-VD0*-** はｼﾝｸﾀｲﾌﾟ、 1F-VD0*E-** は

ｿｰｽﾀｲﾌﾟです。

･ A/B ポー ト ( 電磁弁の出力側 ) 継手サイズ

1F-VD0*-02/1F-VD0*E-02 ： φ4

1F-VD0*-03/1F-VD0*E-03 ： φ6

電磁弁セ ッ ト (2 連 ) 1F-VD02-**/

1F-VD02E-**
- 1 個 - - 0.4

電磁弁セ ッ ト (3 連 ) 1F-VD03-**/

1F-VD03E-**
- - 1 個 - 0.4

電磁弁セ ッ ト (4 連 ) 1F-VD04-**/

1F-VD04E-**
- - - 1 個 0.5

項 　 目 仕様

電磁弁形名 1F-VD0*-02、 1F-VD0*E-02 1F-VD0*-03、 1F-VD0*E-03

ポジシ ョ ン数 2 

ポー ト  5 注 1）

注 1） 使用し ない電磁弁の継手には栓が必要です。 栓を し ない場合、 そこから供給し たエアが吹き出し、
使用し ている電磁弁の空気圧が低下し て、 機能し な く なる恐れがあ り ます。

推奨品 ： SMC( 株 ) 社製 プ ラグ KQ2P-04(1F-VD0*-02/1F-VD0*E-02 用 )
KQ2P-06(1F-VD0*-03/1F-VD0*E-03 用 )

弁機能 ダブルソ レ ノ イ ド 

使用流体 清浄空気  注 2）

注 2） 

作動方式 内部パイ ロ ッ ト 方式 

有効断面積 (CV 値 ) 1.1mm2 (0.06) 7.92mm2 (0.44)

給油 無給油 

使用圧力範囲 0.1 ～ 0.7MPa

応答時間 15msec 以下 (0.5MPa 時 ) 22msec 以下 (0.5MPa 時 )

最高動作頻度 10Hz 5Hz

周囲温度 -10 ～ 50 ℃ ( ただ し、 結露なき こ と )

項目 仕様

方式 サージ対策フ ラ イホイールダイオー ド内蔵

コ イル定格電圧 DC24V ±10%

消費電力 0.55W

サージ電圧保護回路 ダイオー ド

1F-VD0*-02 1F-VD0*-03

      注意 供給するエアは、 ミ ス ト セパレータおよびエアフ ィ ルターを通し てろ過し た清
浄空気と し て く だ さい。 そ う でない場合は、 動作不良の原因と な り ます。
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                                                              ２  ロボ ッ ト 本体
図 2-44 ： 電磁弁外形寸法 (1F-VD0*-02/1F-VD0*E-02)
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品番 品名 1 連 2 連 3 連 4 連 仕様

① 電磁弁 1 2 3 4

② マニホールド ブロ ッ ク 1 1 1 1

③ ク イ ッ ク継手 (A/B ポー ト ) 8 8 8 8
φ4

未使用のポー ト は付属のプ ラグで塞いで く だ さい。

④ ハウジング 1 1 1 1

⑤ ク イ ッ ク継手 (P/R ポー ト ) 3 3 3 3 φ6( 付属品 )

⑥ プ ラグ 4 4 4 4

⑦ コネク タ 1 1 2 2 1-1318115-4

⑧ コ ン タ ク ト 3 5 8 10 1318112-1

⑦⑧

①

②

⑥

④

③

⑤
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２  ロボ ッ ト 本体
図 2-45 ： 電磁弁外形寸法 (1F-VD0*-03/1F-VD0*E-03)
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品番 品名 1 連 2 連 3 連 4 連 仕様

① 電磁弁 1 2 3 4

② マニホールド ブロ ッ ク 1 1 1 1

③ ク イ ッ ク継手 (A/B ポー ト ) 2 4 6 8
φ6

未使用のポー ト はプ ラグで塞いであ り ます。

④ プレー ト 1 1 1 1

⑤ ク イ ッ ク継手 (P/R ポー ト ) 2 2 2 2 φ6

⑥ コネク タ 1 1 2 2 1-1318115-4

⑦ コ ン タ ク ト 3 5 8 10 1318112-1

⑧ 極低頭ボル ト 4 4 4 4 M8×12

⑨ シール座金 4 4 4 4

⑩ ナ ッ ト 4 4 4 4 M8(3 種 )

⑥⑦

①

②

④

③

⑤

⑧
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⑩
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                                                              ２  ロボ ッ ト 本体
(6) ハン ド入力ケーブル (RV-2FR シ リーズ )

■ご注文形名 ： 1S-HC30C-11

■概要

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 ド内にあるセンサ等に接続し ます。

■構成
表 2-34 ： 構成機器

■仕様
表 2-35 ： 仕様

図 2-46 ： 外形と ピン割付

品名 形名 数量 質量 (Kg)注 1）

注 1） 1 セ ッ ト の質量を示し ています。

備考

ハン ド入力ケーブル 1S-HC30C-11 1 本 0.2

項目 仕様 備考

サイズ × 線芯 AWG #24 (0.2mm2)×12 芯 片側コネク タ、 片側ケーブル渡し

全長 700mm( カール部 300mm を含む )

100Ω (1/4W)

15

200 300 200±10

φ
25

 

予約

（黄）キ

 

 

（紫）ムラサキ
（茶）チャ

（青）アオ
（黒）クロ

<CON1H>

HC

A1
A2
A3
A4
A5
A6
B1
B2
B3
B4
B5
B6

HC1 ﾊﾝﾄﾞ入力1
HC2 ﾊﾝﾄﾞ入力2
HC3 ﾊﾝﾄﾞ入力3
HC4 ﾊﾝﾄﾞ入力4

+24V
 24G

予約

1-1827864-6

（緑）ミドリ

※ シン ク / ソース と も ピン割付は同じ です。
   オプシ ョ ン   2-94



2

２  ロボ ッ ト 本体
(7) ハン ド入力ケーブル (RV-4FR/7FR/13FR シ リーズ )

■ご注文形名 ： 1F-HC35S-02

■概要

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 ド内にあるセンサ等に接続し ます。

■構成
表 2-36 ： 構成機器

■仕様

表 2-37 ： 仕様

以下にハン ド入力ケーブルの線色と ピン割付を示し ます。

表 2-38 ： ハン ド入力ケーブルの線色と コネク タ ピン割付

[ 注意 ] 本オプシ ョ ンはク リーン機種にも取り付ける こ とができますが、 ク リーン度については保証外と
な り ます。

形名 数量 質量 (Kg)注 1）

注 1） 1 セ ッ ト の質量を示し ています。

備考

ハン ド入力ケーブル 1F-HC35S-02 1 本 0.2

項目 仕様 備考

サイズ × 線芯 AWG #24 (0.2mm2)×10 芯 片側コネク タ、 片側ケーブル渡し

全長 1000mm

線色 コネク タ注 1）

注 1） コネク タはロボ ッ ト 本体側に接続する コネク タ名を指し ます。

ピン番号 ： 名称 線色 コネク タ注 1） ピン番号 ： 名称

紫

OP1

A1 ： HC1 黄

OP3

A1 ： +24V(HND)

茶 A2 ： HC2 緑 A2 ： RG(HND)

青 A3 ： HC3 - 予約

黒 A4 ： HC4 - 予約

赤 B1 ： HC5

白 B2 ： HC6

灰 B3 ： HC7

桃 B4 ： HC8
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                                                              ２  ロボ ッ ト 本体
(8) ハン ド出力ケーブル (RV-2FR シ リーズ )

■ご注文形式 ： 1E-GR35S

■概要

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。

片端はロボ ッ ト 機内にあるハン ド信号出力用コネク タに接続できます。
他端は、 ケーブル渡し と なっています。

■構成
表 2-39 ： 構成機器

■仕様

表 2-40 ： 仕様

図 2-47 ： 外形と ピン割付

品名 形名 数量 質量 (Kg)注 1）

注 1） 1 セ ッ ト の質量を示し ています。

備考

ハン ド出力ケーブル 1E-GR35S 1 0.1

項目 仕様 備考

サイズ × 線芯 AWG #22(0.3mm2)×8 芯 片側コネク タ、 片側ケーブル渡し

全長 350mm

＊末端バラ線渡し  

35
0

＊  
＊  ＊  

(3)

(1)(2)

1  
2

1  
2

1  
2

1  
2

GR1

GR2

GR3

GR4

 

 
 

ﾊﾝﾄﾞ 1 ON
+24V

ﾊﾝﾄﾞ 1 OFF
+24V

ﾊﾝﾄﾞ 2 ON
+24V

ﾊﾝﾄﾞ 2 OFF
+24V

ﾊﾝﾄﾞ 1 ON
24G

ﾊﾝﾄﾞ 1 OFF
24G

ﾊﾝﾄﾞ 2 ON
24G

ﾊﾝﾄﾞ 2 OFF
24G

シロ
ク ロ

シロ
ク ロ

シロ
ク ロ

シロ
ク ロ

(汎用出力900)

(汎用出力901)

(汎用出力902)

(汎用出力903)

ｼﾝｸﾀｲﾌﾟ

コネクタ名

ｿｰｽﾀｲﾌﾟ
・ 構成

品番 品名 数量 仕様

( 1 ) コネク タ 4 SMR-02V-B

( 2 ) コ ン タ ク ト 8 SYM-001T-0.6

( 3 ) ヨ リ線 4 AWG #22 (0.3mm2)×2 芯
   オプシ ョ ン   2-96



2

２  ロボ ッ ト 本体
(9) ハン ド出力ケーブル (RV-4FR/7FR/13FR シ リーズ )

■ご注文形名 ： 1F-GR35S-02

■概要

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。

片端はロボ ッ ト 機内にあるハン ド信号出力用コネク タに接続できます。
他端は、 ケーブル渡し と なっています。

■構成
表 2-41 ： 構成機器

■仕様

表 2-42 ： 仕様

以下にハン ド出力ケーブルの線色と ピン割付を示し ます。

表 2-43 ： ハン ド出力ケーブルの線色と コネク タ ピン割付 ( シン ク タ イプ )

表 2-44 ： ハン ド出力ケーブルの線色と コネク タ ピン割付 ( ソース タ イプ )

[ 注意 ] 本オプシ ョ ンはク リーン機種にも取り付ける こ とができますが、 ク リーン度については保証外
と な り ます。

品名 形名 数量 質量 (Kg)注 1）

注 1） 1 セ ッ ト の質量を示し ています。

備考

ハン ド出力ケーブル 1F-GR35S-02 1 0.1

項目 仕様 備考

サイズ × 線芯 AWG #24(0.2mm2)×10 芯 片側コネク タ、 片側ケーブル渡し

全長 500mm

線色 コネク タ ピン番号 ： 名称 線色 コネク タ ピン番号 ： 名称

黄

GR1

A1 ： +24V 緑

GR2

A1 ： +24V

- A2 ： 予約 - A2 ： 予約

紫 A3 ： GR1( ハン ド出力 1) 赤 A3 ： GR5( ハン ド出力 5)

茶 A4 ： GR2( ハン ド出力 2) 白 A4 ： GR6( ハン ド出力 6)

青 B1 ： GR3( ハン ド出力 3) 灰 B1 ： GR7( ハン ド出力 7)

黒 B2 ： GR4( ハン ド出力 4) 桃 B2 ： GR8( ハン ド出力 8)

- B3 ： 予約 - B3 ： 予約

- B4 ： 予約 - B4 ： 予約

線色 コネク タ ピン番号 ： 名称 線色 コネク タ ピン番号 ： 名称

黄

GR1

A1 ： 24G 緑

GR2

A1 ： 24G

- A2 ： 予約 - A2 ： 予約

紫 A3 ： GR1( ハン ド出力 1) 赤 A3 ： GR5( ハン ド出力 5)

茶 A4 ： GR2( ハン ド出力 2) 白 A4 ： GR6( ハン ド出力 6)

青 B1 ： GR3( ハン ド出力 3) 灰 B1 ： GR7( ハン ド出力 7)

黒 B2 ： GR4( ハン ド出力 4) 桃 B2 ： GR8( ハン ド出力 8)

- B3 ： 予約 - B3 ： 予約

- B4 ： 予約 - B4 ： 予約
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                                                              ２  ロボ ッ ト 本体
(10) ハン ド カールチューブ

■ご注文形式 ： RV-2FR/4FR/7FR シ リーズ、 RV-7FRLL 用 ............... 1 連 ： 1E-ST0402C
2 連 ： 1E-ST0404C

RV-4FR/7FR シ リーズ、 RV-7FRLL 用 ......................... 3 連 ： 1E-ST0406C

4 連 ： 1E-ST0408C

RV-13FR/13FRL/20FR 用..................................................... 1 連 ： 1N-ST0602C

2 連 ： 1N-ST0604C

3 連 ： 1N-ST0606C

4 連 ： 1N-ST0608C

■概要

エアハン ド用のカールチューブです。

■構成
表 2-45 ： 構成機器

■仕様
表 2-46 ： 仕様

品名 形名 数量 質量 (Kg)注 1）

注 1） 1 セ ッ ト の質量を示し ています。

備考

RV-2FR シ リーズ、 RV-4FR/7FR シ リーズ、 RV-7FRLL 用

ハン ド カールチューブ (1 連 :2 本 ) 1E-ST0402C 1 個 0.1 φ4 チューブ 2 本

ハン ド カールチューブ (2 連 :4 本 ) 1E-ST0404C 1 個 0.1 φ4 チューブ 4 本

RV-4FR/7FR シ リーズ、 RV-7FRLL 用

ハン ド カールチューブ (3 連 :6 本 ) 1E-ST0406C 1 個 0.1 φ4 チューブ 6 本

ハン ド カールチューブ (4 連 :8 本 ) 1E-ST0408C 1 個 0.1 φ4 チューブ 8 本

RV-13FR/13FRL/20FR 用

ハン ド カールチューブ (1 連 :2 本 ) 1N-ST0602C 1 個 0.1 φ6 チューブ 2 本

ハン ド カールチューブ (2 連 :4 本 ) 1N-ST0604C 1 個 0.1 φ6 チューブ 4 本

ハン ド カールチューブ (3 連 :6 本 ) 1N-ST0606C 1 個 0.1 φ6 チューブ 6 本

ハン ド カールチューブ (4 連 :8 本 ) 1N-ST0608C 1 個 0.1 φ6 チューブ 8 本

項目 仕様

材質 ウレ タ ン

サイズ 1E-ST040*C ： 外形 φ4× 内径 φ2.5

1N-ST060*C ： 外形 φ6× 内径 φ4
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図 2-48 ： 外形寸法

[ 注意 ] 本オプシ ョ ンはク リーン機種にも取り付ける こ とができますが、 ク リーン度については保証外と
な り ます。

600

(ツーリング側) 

250

300 

(ロボット側) 

250

(ツーリング側) 

180 

200 

(ロボット側) 

RV-13FR/13FRL/20FR 用 ： 1N-ST060*C(φ6)

RV-2FR/4FR/7FR シ リーズ、 RV-7FRLL 用 ： 1E-ST040*C(φ4)
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(11) 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 (RV-4FR/7FR/13FR シ リーズ )

■ご注文形名 
フ ォアアーム部外部配線セ ッ ト ： 1F-HB01S-01( ハン ド入力信号、 視覚センサ、 力覚センサまたは多機能電動ハン ド )

1F-HB02S-01( 視覚センサ、 力覚センサ、 多機能電動ハン ド )

ベース部外部配線セ ッ ト ： 1F-HA01S-01( 視覚センサ、 力覚センサまたは多機能電動ハン ド )

1F-HA02S-01( 視覚センサ、 力覚センサ、 多機能電動ハン ド )

注） 配線 ・ 配管内装仕様には、 対応するベース部外部配線セ ッ ト オプシ ョ ンを付属
し ています。

■概要

ケーブルク ラ ンプボ ッ クスにハン ド入力信号用ケーブルや通信用ケーブルな
どを取り付けたオプシ ョ ンです。 フ ォアアーム下部、 およびベース部側面か
らケーブルを引き出し ます。
①ハン ド入力信号用ケーブル

オプシ ョ ンのハン ド入力ケーブル ： 1F-HC35S-02 相当品が取り付けられてお
り、 フ ォアアーム内のロボ ッ ト 側ハン ド入力信号コネク タ ： OP1、 OP3 と接続
し て、 フ ォ アアーム下部よ り引き出し たお客様配線側ケーブルをツール等に接
続し入力信号を取り込みます。

②通信用ケーブル
視覚センサ接続用コネク タ ( イーサネ ッ ト 接続 )、 多機能電動ハン ド接続用コ
ネク タ を取り付けたケーブルを、 フ ォ アアーム下部、 およびベース部側面から
引き出し ます。
フ ォ アアーム下部からは視覚センサカ メ ラ、 力覚センサ、 または多機能電動ハ
ン ド本体へ接続、 ベース部側面からは視覚センサコ ン ト ローラ、 力覚センサイ
ン タ フ ェース、 または多機能電動ハン ド コ ン ト ローラへ接続し ます。 （力覚セ
ンサ本体への接続は力覚センサオプシ ョ ンに付属のアダプ タケーブルを使いま
す）

■構成
表 2-47 ： 構成機器

品名 形名 数量 備考

フ ォアアーム部外部配線セ ッ ト 1F-HB01S-01 いずれか

1 個
1F-HB02S-01

ベース部外部配線セ ッ ト 1F-HA01S-01 いずれか

1 個
1F-HA02S-01

フ ォアアーム部

オプシ ョ ン取付部位

ベース部
( 反対側 )

※ 図は一例
です。
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■仕様
オプシ ョ ン毎に引き出せるケーブルの種類を表 2-48 に示し ます。 表中の " 組合せ ( 推奨 )" に示し たオ

プシ ョ ンをペアでご利用いただ く と、 フ ォアアーム部 / ベース部と も同じ利用目的のケーブルを引き出せ
るので便利です。 また、 それぞれの配線系統図を次頁以降に示し ます。

表 2-48 ： 外部配線セ ッ ト の種類

表 2-49 ： ハン ド入力ケーブルの線色と信号名

組合せ

（推奨）
オプシ ョ ン形名

ケーブル引出し

長さ (mm) 注 1）

注 1） ケーブルク ラ ンプボ ッ クスからのケーブル引出し長さ です。

配線 ( 各機器への接続用ケーブル )

ハン ド入力

信号注 2）

注 2） ハン ド入力ケーブルのお客様配線側にはコネク タが付いていますが、 コネク タ を切断し てお客様ご使用のツー
ルに配線する こ とができます。 表 2-49 に線色と信号名を示し ます。

視覚センサ 力覚センサ
多機能電動

ハン ド

1

1F-HB01S-01

( フ ォアアーム部 )
1,000 8 点 1 台 いずれか 1 台

1F-HA01S-01

( ベース部 )
500 な し 1 台 いずれか 1 台

2

1F-HB02S-01

( フ ォアアーム部 )
1,000 な し 1 台 1 台 1 台

1F-HA02S-01

( ベース部 )
500 な し 1 台 1 台 1 台

線色 信号名称 コネク タ (HC) 線色 信号名称 コネク タ (HC) 線色 信号名称 コネク タ (HC) 線色 信号名称 コネク タ (HC)

紫 HC1 A1 茶 HC2 A2 青 HC3 A3 黒 HC4 A4

赤 HC5 B1 白 HC6 B2 灰 HC7 B3 桃 HC8 B4

黄 +24V(HND) A6 緑 RG(HND) B6 －
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1) 配線系統図 (1F-H*01S-01 ： ハン ド入力信号、 多機能電動ハン ド / 力覚センサ、 視覚センサ )

図 2-49 ： 配線系統図 (1F-H*01S-01)

注 1) 力覚センサをご使用になる場合は、 力覚センサオプシ ョ ンに付属のアダプ タ ケーブルで接続し ます。

注 1) 

注 1) 
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2) 配線系統図 ( 1F-H*02S-01 ： 多機能電動ハン ド、 力覚センサ、 視覚センサ )

図 2-50 ： 配線系統図 (1F-H*02S-01)

A1
A2
A3
A4
B1
B2
B3
B4

GR1
ハンド出力信号

コ
ン
ト
ロ
ー
ラ

ハンド信号出力用コネクタ (GR1)

100BASE-TX イーサネットケーブル

一次配管エアホース (φ6)
AIR IN

RETURN

VACUUM( クリーン仕様 )
AIR PURGE( オイルミスト仕様 )

一次配管エアホース (φ6)

または

GR2

OP3

OP1

OP2

OP4

<+24V(COM)>

<GR1>
<GR2>
<GR3>
<GR4>

白

白
黒
白
黒

黒

白
黒
白
黒

<+24V(COM)>

<GR5>
<GR6>
<GR7>
<GR8>

A1
A2
A3
A4
B1
B2
B3
B4

A1
A2
A3
A4
B1
B2
B3
B4

A11
A12
A13
A14
B11
B12
B13
B14

A1
A2
A3
A4
B1
B2
B3
B4

A15
A16
A17
A18
B15
B16
B17
B18

A1
A2
A3
A4
B1
B2
B3
B4

白橙
橙
白緑
緑
青
白青
白茶
茶

A1
A2
B1
B2

A1
A2
A3
A4

A9
A10
B9
B10

A1
A2
B1
B2

A19
A20
B19
B20

A1
A2
A3
A4
B1
B2
B3
B4

<TXRXH>
<TXRXL>
<24G>
<+24V>

フォアアーム内

電磁弁セット
( オプション )

ベース部

オプションの電磁弁セットへ
直接接続

オプションのハンド出力ケーブ
ルでお客様ご準備の電磁弁な
どツール駆動機器へ接続

多機能電動ハンド
コントローラへ接続

力覚センサインタ
フェースへ接続

LAN

視覚センサカメラ
( イーサネット )

E ・ F2

力覚センサ

E ・ F1

多機能電動ハンド

φ8

φ6

φ6

φ6

クイック継手

オプション ( ベース部 )
1F-HA02S-01

RIO

E ・ F2

多機能電動ハンド
コントローラへ接続

E ・ F1

視覚センサコント
ローラへ接続

LAN

φ6

ハンド信号出力用コネクタ (GR2)

オプション ( フォアアーム部 )
1F-HB02S-01

ケーブルクランプ

AWG #22

AWG #25

AWG #25

AWG #22

赤
白
黒
緑

赤
白
黒
緑

赤
茶
緑
黒
橙
白
黄
青

赤
茶
緑
黒
橙
白
黄
青

注 1) 力覚センサをご使用になる場合は、 力覚センサオプシ ョ ンに付属のアダプ タ ケーブルで接続し ます。

注 1) 

注 1) 
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2.7 オーバーホールについて

弊社では、 長期間のご使用によ り機械の摩耗 ・ 劣化がすすんでいる と考えられるロボ ッ ト に対し て、 有
寿命部品やその他破損部品 ( カバー等 ) を交換し、 ロボ ッ ト を継続し てご使用いただける状態にする こ と
をオーバーホールと規定し ています。 オーバーホールの実施時期につきま し ては、 目安と し てサーボ ON
時間が規定時間 ( ロボ ッ ト 本体 ： 24,000 時間。 コ ン ト ローラ ： 36,000 時間 ) に達するまでに実施し ていた
だ く こ と を推奨致し ます ( 図 2-51 参照 )。 ただし、 お客様の使用条件によ り機械の摩耗 ・ 劣化度合いに差
がある こ とが想定されます。 特に高負荷、 高頻度動作の場合は、 機械部品の修理サイ クルが短 く なる こ と
もございますので、 具体的な交換部品の選定、 実施時期につきま し ては、 弊社サービス関連会社にてご相
談承り ます。

図 2-51 ： 定期点検期間 ・ オーバーホール時間
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2.8 保守部品

産業用ロボ ッ ト は、 一般の機械同様、 長期間使用する こ とによ り、 各構成部品が摩耗、 または劣化し、
故障に至り ます。 このよ う な故障を未然に防止し、 ロボ ッ ト を長期間にわた り円滑に稼働させる為に、 定
期的な保守点検、 消耗品の交換が必要と な り ます。 保守点検の詳細は 「別冊 ： 取扱説明書 / ロボ ッ ト 本体
セ ッ ト ア ッ プから保守まで」 の 「保守 ・ 点検」 を参照し て く だ さい。 ロボ ッ ト 本体に使用し ている部品の
う ち、 消耗品を表 2-50 に示し ます。 必要時には、 指定メ ーカまたは当社サービス部門にてご購入 く だ さ
い。 なお、 当社指定のものはメ ーカ標準と異なる ものもあり ますので、 品名、 ロボ ッ ト 本体およびコ ン ト
ローラの製造番号を確認の上、 当社サービス部門よ り ご購入願います。

表 2-50 ： 消耗品一覧

番号 品名 形名注 1）

注 1） 形式は、 ロボ ッ ト 本体の製造番号を確認の上、 お近 く の販売店、 または弊社サービス部門へお問い合わせ願います。

適用箇所 数量 購入先

1 グ リース 各軸の減速機 若干 三菱電機

システムサービス ( 株 )2 リ チウム電池 MR-BAT6V1 ベース部 4
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3 コ ン ト ローラ

3.1 標準仕様
3.1.1 基本仕様
(1) CR800-D コ ン ト ローラ

表 3-1 ： CR800-D コ ン ト ローラ標準仕様

項目 単位 仕様 備考

形名 CR800- □ VD

CR800-04VJD

CR800-07VLD

形名の□にはロボ ッ ト 本体の可

搬質量 (2kg ： "02"、 4kg ： "04"、

7kg ： "07"、 13kg ： "13"、 20kg ：

"20") が入り ます。

CR800-04VJD は RV-4FRJL 用

のコ ン ト ローラです。

CR800-07VLD は RV-7FRLL 用

のコ ン ト ローラです。

制御軸数 同時 6 軸 付加軸を最大 8 軸追加可能

記憶容量 教示位置数 点 39,000

ステ ッ プ数 ステ ッ プ 78,000

プログラム本数 本 512

プログラ ミ ング言語 MELFA-BASIC V, VI

位置教示方式 テ ィ ーチング方式または MDI 方式 注 1）

外部入出力 汎用入出力 点 入力 0/ 出力 0 オプシ ョ ンで最大 256/256 まで

拡張可能

専用入出力 汎用入出力に割付 "STOP"1 点は固定

ハン ド入出力 点 入力 4/ 出力 4(RV-2FR シ リーズ )

入力 8/ 出力 8( その他機種 )

シン ク / ソースはパラ メ ータ で

切替

非常停止入力注 2） 点 1(2 重化 ) 注 3）

非常停止出力 点 1(2 重化 )

モー ド セレ ク タ スイ ッ チ入力
注 4）

点 1(2 重化 )

モー ド出力 点 1(2 重化 )

ロボ ッ ト エラー出力 点 1(2 重化 )

付加軸同期出力 点 1(2 重化 )

ド アスイ ッ チ入力 点 1(2 重化 )

エン コーダ入力 チャ ンネル 2

イ ン タ

フ ェース

付加軸、 力覚イ ン タ フ ェース
チャ ンネル 1

SSCNET III/H(MR-J4-B シ リー

ズと接続 )

リ モー ト I/O チャ ンネル 1 Ver. 1.0/2.0 対応

USB
ポー ト 1

Ver.2.0 High Speed デバイス機能

のみ。 USB mini-B

Ethernet

ポー ト

1
ユーザ用 ： 1000BASE-T/

100BASE-TX/10BASE-T

1
T/B 専用 ： 100BASE-TX/

10BASE-T

オプシ ョ ンスロ ッ ト
スロ ッ ト 2

オプシ ョ ン イ ン タ フ ェース取付

用

SD メ モ リ カー ド スロ ッ ト スロ ッ ト 1 拡張メ モ リ用

RS-422 ポー ト 1 T/B 専用

電源 入力電圧範囲 V RV-2FR/4FR/7FR シ リーズ ：

単相 　 AC200 ～ 230

電源電圧変動率は 10% 以内と な

り ます。

ロボ ッ ト 形名の詳細は、 「■は

じめに」 の表を参照し て く だ さ

い。

RV-13FR シ リーズ ：

単相 　 AC230

三相 　 AC200 ～ 230

電源容量 kVA RV-2FR シ リーズ ： 0.5

RV-4FR シ リーズ ： 1.0

RV-7FR シ リーズ ： 2.0

RV-13FR シ リ ーズ ： 3.0

突入電流含まず注 5）

ロボ ッ ト 形名の詳細は、 「■は

じめに」 の表を参照し て く だ さ

い。

電源周波数 Hz 50/60

外形寸法注 6） mm 430(W)×425(D)×99.5(H) 突起部を除 く

質量 kg 約 12.5
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3 コ ン ト ローラ
構造 自立据置･開放構造･縦置 / 平置可 IP20 注 7）

周囲温度 使用時 ℃ 0 ～ 40 凍結なき こ と

運搬 / 保管時 -15 ～ +70

周囲湿度 使用時 %RH 45 ～ 85 結露なき こ と

運搬 / 保管時 90 以下

オーバーボルテージカテゴ リ注 8） II 以下

汚染度注 9） 2 以下

使用標高 m 1000 以下

接地 Ω 100 以下 D 種接地注 10） 

塗装色 ダークグレー 参考マンセル ： 3.5PB3.2/0.8

参考 PANTONE ： 432C

注 1） テ ィ ーチング方式 ： ロボ ッ ト 本体の今の位置を登録する方式です。
MDI 方式 ： Manual Data Input の略で数値を直接入力する方式です。

注 2） 工場出荷時設定の外部非常停止入力による STO 機能は 「SIL2、 カテゴ リ 3、 PL d」 と な り ます。 204 ページの
「付録 3 ： 安全診断機能 ( テス ト パルス診断 )」 を設定し た場合の外部非常停止入力による STO 機能は 「SIL3、
カテゴ リ 4、 PL e」 を満たし ます。

注 3） 外部入出力の機能に関し ては、 203 ページの 「付録 2 ： 外部入出力機能の分類」 を必ずご確認 く だ さい。
注 4） コ ン ト ローラのモー ド (MANUAL/AUTOMATIC) を選択するためのスイ ッ チ ( モー ド セレ ク タ スイ ッ チ ) をお客様

にてご準備 く ださい。 下記の仕様を満たすスイ ッ チを選定し て く ださい。
 ・ 各モー ドの選択位置でロ ッ クができる
 ・ 各モー ドの選択位置を明確に識別する こ とができる
 ・ モー ド選択時は、 1 つのモー ド だけを選択できる
( 推奨品形名 ： HA1K-2C2A-2(IDEC 製 ) ； 各モー ドの選択位置において、 鍵を抜き取る こ と でスイ ッ チのロ ッ ク
が可能 )
セレ ク タ スイ ッ チではな く 、 他のモー ド選択方法に置き換える こ と も可能です。
例えば、 プログラムによ ってモー ド選択を し ても よいです。 この場合、 各モー ド選択でパスワー ド ロ ッ クがで
きる仕組みと し て く ださい。

注 5） 電源容量は推奨値です。 なお、 電源容量には、 電源投入時の突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。
漏電ブレーカは商用周波数領域 (50 ～ 60Hz) の漏電電流で動作する イ ンバータ製品対応のものをご使用願いま
す。 高周波成分に敏感なものは最大漏洩電流値以下でも ト リ ッ プする原因にな り ます。
参考と し て代表的な機種の電流値を下表に示し ます。

注 6） 詳細は 119 ページの 「3.3.1 外形寸法」 を参照願います。
注 7） 本コ ン ト ローラは一般環境仕様です。 (114 ページの 「3.1.2 保護仕様と使用環境」 参照 )

項目 単位 仕様 備考

機種 項目 電流 [A] 皮相電力 [kVA] 測定時電圧 [V]

RV-2FR 制御電源 ON 時 0.41 0.09 214.3

サーボ ON 時 0.64 0.14 214.5

自動運転時 実効 1.23 0.25 213.7

ピーク 4.80 0.99 214.2

RV-4FRL 制御電源 ON 時 0.41 0.09 213.6

サーボ ON 時 0.93 0.20 212.0

自動運転時 実効 2.64 0.46 212.8

ピーク 12.00 2.40 213.2

RV-7FRL 制御電源 ON 時 0.40 0.09 214.2

サーボ ON 時 0.94 0.20 214.1

自動運転時 実効 4.32 0.81 214.5

ピーク 22.50 4.65 214.9

RV-13FR( 単相 ) 制御電源 ON 時 0.49 0.11 214.9

サーボ ON 時 1.35 0.29 214.9

自動運転時 実効 6.29 1.30 214.9

ピーク 22.50 4.87 214.9

RV-13FR( 三相 ) 制御電源 ON 時 0.39 0.14 214.3

サーボ ON 時 0.91 0.33 210.7

自動運転時 実効 3.12 0.58 216.2

ピーク 12.11 2.25 225.0
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注 8） その機器が、 公衆配電網から構内の機械装置に至るまでの、 ど この配電部に接続されている こ と を想定し てい
るかを示し ます。
カテゴ リ II とは、 固定設備から給電される機器などに適用されます。 定格 300V までの機器の耐サージ電圧は
2500V です。

注 9） その機器が使用される環境における導電性物質の発生度合を示す指標です。
汚染度 2 とは、 非導電性の汚染しか発生せず、 条件によ っては凝結による一時的な導電が起こ り う る環境です。

注 10） 接地工事は、 お客様にて実施 く ださい。
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(2) CR800-R コ ン ト ローラ
CR800-R コ ン ト ローラ と接続するロボ ッ ト CPU ユニ ッ ト は、 当社 MELSEC iQ-R シ リーズのシーケンサ

のベースユニ ッ ト に装着し て使用し ます。 ロボ ッ ト CPU ユニ ッ ト の電源、 外形寸法などの仕様はシーケ
ンサの仕様と同じ です。 117 ページの 「図 3-2」 に各部の名称、 120 ページの 「図 3-5」 に外形寸法図を示
し ますので参考にし て く ださい。

表 3-2 には、 ロボ ッ ト CPU ユニ ッ ト と コ ン ト ローラ ( ロボ ッ ト 用サーボアンプ、 安全回路などを搭載し
たボ ッ クス ) を合わせた仕様を示し ますが、 主にコ ン ト ローラの仕様を記載し ています。

表 3-2 ： CR800-R コ ン ト ローラ標準仕様

項目 単位 仕様 備考

形名 CR800- □ VR

CR800-04VJR

CR800-07VLR

形名の□にはロボ ッ ト 本体の可

搬質量 (2kg ： "02"、 4kg ： "04"、

7kg ： "07"、 13kg ： "13"、 20kg ：

"20") が入り ます。

CR800-04VJR は RV-4FRJL 用

のコ ン ト ローラです。

CR800-07VLR は RV-7FRLL 用の

コ ン ト ローラです。

制御軸数 同時 6 軸 付加軸を最大 8 軸追加可能

記憶容量 教示位置数 点 39,000

ステ ッ プ数 ステ ッ プ 78,000

プログラム本数 本 512

プログラ ミ ング言語 MELFA-BASIC V, VI

位置教示方式 テ ィ ーチング方式または MDI 方式 注 1）

外部入出力 汎用入出力 点 入力 0/ 出力 0 マルチ CPU 間共有デバイスで

入力 8192 点 / 出力 8192 点 （最

大）
専用入出力 マルチ CPU 間共有デバイスに割付

ハン ド入出力 点 入力 4/ 出力 4(RV-2FR シ リーズ )

入力 8/ 出力 8( その他機種 )

シン ク / ソースはパラ メ ータ で

切替

非常停止入力注 2） 点 1(2 重化 ) 注 3）

非常停止出力 点 1(2 重化 )

モー ド セレ ク タ スイ ッ チ入力
注 4）

点 1(2 重化 )

モー ド出力 点 1(2 重化 )

ロボ ッ ト エ ラー出力 点 1(2 重化 )

付加軸同期出力 点 1(2 重化 )

ド アスイ ッ チ入力 点 1(2 重化 )

イ ン タ

フ ェース

付加軸、 力覚イ ン タ フ ェース
チャ ンネル 1

SSCNET III/H(MR-J4-B シ リー

ズと接続 )

リ モー ト I/O チャ ンネル 1 Ver. 2.0( 安全対応 )

Ethernet

ポー ト

1
ユーザ用 ： 1000BASE-T/

100BASE-TX/10BASE-T

1
TB 専用 ： 100BASE-TX/

10BASE-T

オプシ ョ ンスロ ッ ト スロ ッ ト 2 機能拡張カー ドのみ使用可能

SD メ モ リ カー ド スロ ッ ト スロ ッ ト 1 使用不可

RS-422 ポー ト 1 T/B 専用

電源 入力電圧範囲 V RV-2FR/4FR/7FR シ リーズ ：

単相 　 AC200 ～ 230

電源電圧変動率は 10% 以内と な

り ます。

ロボ ッ ト 形名の詳細は、 「■は

じめに」 の表を参照し て く だ さ

い。

RV-13FR シ リーズ ：

単相 　 AC230

三相 　 AC200 ～ 230

電源容量 kVA RV-2FR シ リーズ ： 0.5

RV-4FR シ リーズ ： 1.0

RV-7FR シ リーズ ： 2.0

RV-13FR シ リーズ ： 3.0

突入電流含まず注 5）

ロボ ッ ト 形名の詳細は、 「■は

じめに」 の表を参照し て く だ さ

い。

電源周波数 Hz 50/60

外形寸法注 6） mm 430(W)×425(D)×99.5(H) 突起部を除 く

質量 kg 約 12.5
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構造 自立据置･開放構造･縦置 / 平置可 IP20 注 7）

周囲温度 使用時 ℃ 0 ～ 40 凍結なき こ と

運搬 / 保管時 -15 ～ +70

周囲湿度 使用時 %RH 45 ～ 85 結露なき こ と

運搬 / 保管時 90 以下

オーバーボルテージカテゴ リ注 8） II 以下

汚染度注 9） 2 以下

使用標高 m 1000 以下

接地 Ω 100 以下 D 種接地注 10） 

塗装色 ダークグレー 参考マンセル ： 3.5PB3.2/0.8

参考 PANTONE ： 432C

注 1） テ ィ ーチング方式 ： ロボ ッ ト 本体の今の位置を登録する方式です。
MDI 方式 ： Manual Data Input の略で数値を直接入力する方式です。

注 2） 工場出荷時設定の外部非常停止入力による STO 機能は 「SIL2、 カテゴ リ 3、 PL d」 と な り ます。 204 ページの
「付録 3 ： 安全診断機能 ( テス ト パルス診断 )」 を設定し た場合の外部非常停止入力による STO 機能は 「SIL3、
カテゴ リ 4、 PL e」 を満た し ます。

注 3） 外部入出力の機能に関し ては、 203 ページの 「付録 2 ： 外部入出力機能の分類」 を必ずご確認 く だ さい。
注 4） コ ン ト ローラのモー ド (MANUAL/AUTOMATIC) を選択するためのスイ ッ チ ( モー ド セレ ク タ スイ ッ チ ) をお客様

にてご準備 く だ さい。 下記の仕様を満たすスイ ッ チを選定し て く だ さい。
 ・ 各モー ドの選択位置でロ ッ クができる
 ・ 各モー ドの選択位置を明確に識別する こ とができる
 ・ モー ド選択時は、 1 つのモー ド だけを選択できる
( 推奨品形名 ： HA1K-2C2A-2(IDEC 製 ) ； 各モー ドの選択位置において、 鍵を抜き取る こ と でスイ ッ チのロ ッ ク
が可能 )
セレ ク タ スイ ッ チではな く 、 他のモー ド選択方法に置き換える こ と も可能です。
例えば、 プログラムによ ってモー ド選択を し ても よいです。 この場合、 各モー ド選択でパスワー ド ロ ッ クがで
きる仕組みと し て く だ さい。

注 5） 電源容量は推奨値です。 なお、 電源容量には、 電源投入時の突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。 漏電ブレーカは商用周波数領域 (50 ～ 
60Hz) の漏電電流で動作する イ ンバータ製品対応のものをご使用願います。 高周波成分に敏感なものは最大漏洩
電流値以下でも ト リ ッ プする原因にな り ます。
参考と し て代表的な機種の電流値を下表に示し ます。

注 6） 詳細は 119 ページの 「3.3.1 外形寸法」 を参照願います。
注 7） 本コ ン ト ローラは一般環境仕様です。 (114 ページの 「3.1.2 保護仕様と使用環境」 参照 )

項目 単位 仕様 備考

機種 項目 電流 [A] 皮相電力 [kVA] 測定時電圧 [V]

RV-2FR 制御電源 ON 時 0.41 0.09 214.3

サーボ ON 時 0.64 0.14 214.5

自動運転時 実効 1.23 0.25 213.7

ピーク 4.80 0.99 214.2

RV-4FRL 制御電源 ON 時 0.41 0.09 213.6

サーボ ON 時 0.93 0.20 212.0

自動運転時 実効 2.64 0.46 212.8

ピーク 12.00 2.40 213.2

RV-7FRL 制御電源 ON 時 0.40 0.09 214.2

サーボ ON 時 0.94 0.20 214.1

自動運転時 実効 4.32 0.81 214.5

ピーク 22.50 4.65 214.9

RV-13FR( 単相 ) 制御電源 ON 時 0.49 0.11 214.9

サーボ ON 時 1.35 0.29 214.9

自動運転時 実効 6.29 1.30 214.9

ピーク 22.50 4.87 214.9

RV-13FR( 三相 ) 制御電源 ON 時 0.39 0.14 214.3

サーボ ON 時 0.91 0.33 210.7

自動運転時 実効 3.12 0.58 216.2

ピーク 12.11 2.25 225.0
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表 3-3 ： ロボ ッ ト CPU ユニ ッ ト (CR800-R コ ン ト ローラ ) 標準仕様

注 8） その機器が、 公衆配電網から構内の機械装置に至るまでの、 ど この配電部に接続されている こ と を想定し てい
るかを示し ます。
カテゴ リ II とは、 固定設備から給電される機器などに適用されます。 定格 300V までの機器の耐サージ電圧は
2500V です。

注 9） その機器が使用される環境における導電性物質の発生度合を示す指標です。
汚染度 2 とは、 非導電性の汚染しか発生せず、 条件によ っては凝結による一時的な導電が起こ り う る環境です。

注 10） 接地工事は、 お客様にて実施 く だ さい。

項目 単位 仕様 備考

形名 R16RTCPU

イ ン タ フ ェ ース 付加軸イ ン タ フ ェース ﾎﾟｰﾄ 1

電源 消費電流 （DC5V） A 1.7

外形寸法 mm 27.8(W)×110(D)×106(H)

質量 kg 0.3

周囲温度 使用時 ℃ 0 ～ 55 凍結なき こ と

運搬 / 保管時 -15 ～ +70

周囲湿度 使用時 %RH 5 ～ 95 結露なき こ と

運搬 / 保管時 90 以下
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(3) CR800-Q コ ン ト ローラ
CR800-Q コ ン ト ローラ と接続するロボッ ト CPU ユニ ッ ト は、 当社 MELSEC-Q シ リーズのシーケンサの

ベースユニ ッ ト に装着し て使用し ます。 ロボ ッ ト CPU ユニ ッ ト の電源、 外形寸法などの仕様はシーケン
サの仕様と同じ です。 118 ページの 「図 3-3」 に各部の名称、 121 ページの 「図 3-6」 に外形寸法図を示し
ますので参考にし て く ださい。

表 3-4 には、 ロボ ッ ト CPU ユニ ッ ト と コ ン ト ローラ ( ロボ ッ ト 用サーボアンプ、 安全回路などを搭載し
たボ ッ クス ) を合わせた仕様を示し ますが、 主にコ ン ト ローラの仕様を記載し ています。

表 3-4 ： CR800-Q コ ン ト ローラ標準仕様

項目 単位 仕様 備考

形名 CR800- □ VQ

CR800-04VJQ

CR800-07VLQ

形名の□にはロボ ッ ト 本体の可

搬質量 (2kg ： "02"、 4kg ： "04"、

7kg ： "07"、 13kg ： "13"、 20kg ：

"20") が入り ます。

CR800-04VJQ は RV-4FRJL 用

のコ ン ト ローラです。

CR800-07VLQ は RV-7FRLL 用

のコ ン ト ローラです。

制御軸数 同時 6 軸 付加軸を最大 8 軸追加可能

記憶容量 教示位置数 点 26,000

ステ ッ プ数 ステ ッ プ 52,000

プログラム本数 本 512

プログラ ミ ング言語 MELFA-BASIC V, VI

位置教示方式 テ ィ ーチング方式または MDI 方式 注 1）

外部入出力 汎用入出力 点 入力 0/ 出力 0 マルチ CPU 間共有デバイスで

入力 8192 点 / 出力 8192 点 （最

大）
専用入出力 マルチ CPU 間共有デバイスに割付

ハン ド入出力 点 入力 4/ 出力 4(RV-2FR シ リーズ )

入力 8/ 出力 8( その他機種 )

シン ク / ソースはパラ メ ータ で

切替

非常停止入力注 2） 点 1(2 重化 ) 注 3）

非常停止出力 点 1(2 重化 )

モー ド セレ ク タ スイ ッ チ入力
注 4）

点 1(2 重化 )

モー ド出力 点 1(2 重化 )

ロボ ッ ト エラー出力 点 1(2 重化 )

付加軸同期出力 点 1(2 重化 )

ド アスイ ッ チ入力 点 1(2 重化 )

イ ン タ

フ ェース

付加軸、 力覚イ ン タ フ ェース
チャ ンネル 1

SSCNET III/H(MR-J4-B シ リー

ズと接続 )

リ モー ト I/O チャ ンネル 1 Ver. 2.0( 安全対応 )

Ethernet

ポー ト

1
ユーザ用 ： 1000BASE-T/

100BASE-TX/10BASE-T

1
TB 専用 ： 100BASE-TX/

10BASE-T

オプシ ョ ンスロ ッ ト スロ ッ ト 2 機能拡張カー ドのみ使用可能

SD メ モ リ カー ド スロ ッ ト スロ ッ ト 1 使用不可

RS-422 ポー ト 1 T/B 専用

電源 入力電圧範囲 V RV-2FR/4FR/7FR シ リーズ ：

単相 　 AC200 ～ 230

電源電圧変動率は 10% 以内と な

り ます。

ロボ ッ ト 形名の詳細は、 「■は

じめに」 の表を参照し て く だ さ

い。

RV-13FR シ リーズ ：

単相 　 AC230

三相 　 AC200 ～ 230

電源容量 kVA RV-2FR シ リーズ ： 0.5

RV-4FR シ リーズ ： 1.0

RV-7FR シ リーズ ： 2.0

RV-13FR シ リ ーズ ： 3.0

突入電流含まず注 5）

ロボ ッ ト 形名の詳細は、 「■は

じめに」 の表を参照し て く だ さ

い。

電源周波数 Hz 50/60

外形寸法注 6） mm 430(W)×425(D)×99.5(H) 突起部を除 く

質量 kg 約 12.5
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構造 自立据置･開放構造･縦置 / 平置可 IP20 注 7）

周囲温度 使用時 ℃ 0 ～ 40 凍結なき こ と

運搬 / 保管時 -15 ～ +70

周囲湿度 使用時 %RH 45 ～ 85 結露なき こ と

運搬 / 保管時 90 以下

オーバーボルテージカテゴ リ注 8） II 以下

汚染度注 9） 2 以下

使用標高 m 1000 以下

接地 Ω 100 以下 D 種接地注 10） 

塗装色 ダークグレー 参考マンセル ： 3.5PB3.2/0.8

参考 PANTONE ： 432C

注 1） テ ィ ーチング方式 ： ロボ ッ ト 本体の今の位置を登録する方式です。
MDI 方式 ： Manual Data Input の略で数値を直接入力する方式です。

注 2） 工場出荷時設定の外部非常停止入力による STO 機能は 「SIL2、 カテゴ リ 3、 PL d」 と な り ます。 204 ページの
「付録 3 ： 安全診断機能 ( テス ト パルス診断 )」 を設定し た場合の外部非常停止入力による STO 機能は 「SIL3、
カテゴ リ 4、 PL e」 を満たし ます。

注 3） 外部入出力の機能に関し ては、 203 ページの 「付録 2 ： 外部入出力機能の分類」 を必ずご確認 く だ さい。
注 4） コ ン ト ローラのモー ド (MANUAL/AUTOMATIC) を選択するためのスイ ッ チ ( モー ド セレ ク タ スイ ッ チ ) をお客様

にてご準備 く ださい。 下記の仕様を満たすスイ ッ チを選定し て く ださい。
 ・ 各モー ドの選択位置でロ ッ クができる
 ・ 各モー ドの選択位置を明確に識別する こ とができる
 ・ モー ド選択時は、 1 つのモー ド だけを選択できる
( 推奨品形名 ： HA1K-2C2A-2(IDEC 製 ) ； 各モー ドの選択位置において、 鍵を抜き取る こ と でスイ ッ チのロ ッ ク
が可能 )
セレ ク タ スイ ッ チではな く 、 他のモー ド選択方法に置き換える こ と も可能です。
例えば、 プログラムによ ってモー ド選択を し ても よいです。 この場合、 各モー ド選択でパスワー ド ロ ッ クがで
きる仕組みと し て く ださい。

注 5） 電源容量は推奨値です。 なお、 電源容量には、 電源投入時の突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。 漏電ブレーカは商用周波数領域 (50 ～ 
60Hz) の漏電電流で動作する イ ンバータ製品対応のものをご使用願います。 高周波成分に敏感なものは最大漏洩
電流値以下でも ト リ ッ プする原因にな り ます。
参考と し て代表的な機種の電流値を下表に示し ます。

注 6） 詳細は 119 ページの 「3.3.1 外形寸法」 を参照願います。
注 7） 本コ ン ト ローラは一般環境仕様です。 (114 ページの 「3.1.2 保護仕様と使用環境」 参照 )

項目 単位 仕様 備考

機種 項目 電流 [A] 皮相電力 [kVA] 測定時電圧 [V]

RV-2FR 制御電源 ON 時 0.41 0.09 214.3

サーボ ON 時 0.64 0.14 214.5

自動運転時 実効 1.23 0.25 213.7

ピーク 4.80 0.99 214.2

RV-4FRL 制御電源 ON 時 0.41 0.09 213.6

サーボ ON 時 0.93 0.20 212.0

自動運転時 実効 2.64 0.46 212.8

ピーク 12.00 2.40 213.2

RV-7FRL 制御電源 ON 時 0.40 0.09 214.2

サーボ ON 時 0.94 0.20 214.1

自動運転時 実効 4.32 0.81 214.5

ピーク 22.50 4.65 214.9

RV-13FR( 単相 ) 制御電源 ON 時 0.49 0.11 214.9

サーボ ON 時 1.35 0.29 214.9

自動運転時 実効 6.29 1.30 214.9

ピーク 22.50 4.87 214.9

RV-13FR( 三相 ) 制御電源 ON 時 0.39 0.14 214.3

サーボ ON 時 0.91 0.33 210.7

自動運転時 実効 3.12 0.58 216.2

ピーク 12.11 2.25 225.0
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表 3-5 ： ロボ ッ ト CPU ユニ ッ ト (CR800-Q コ ン ト ローラ ) 標準仕様

3.1.2 保護仕様と使用環境
(1) 保護仕様

CR800 コ ン ト ローラは IEC 規格の IP20( 開放型 ) に適合した保護方式を採用し ており ます。

なお、 IEC 規格の IP 性能は、 固体と水に対する保護の程度を定めたものであ り、 油に対する保護構造では
あ り ません。 コ ン ト ローラには油などを直接かけないよ う にご注意願います。

【参考】
・ IEC 規格の IP20

直径 12  0
+0.05mm の鉄球を供試機器の外被の開口部に 3.1kg±10% の力で押し込み、 供試機器の開口部を

通過し ない保護構造をいいます。

(2) 使用環境
コ ン ト ローラは、 お客様装置内に設置し て使用する こ と を想定し て設計し ており ます。 コ ン ト ローラ 1

次電源は装置から取って く だ さい。
また、 お客様装置にコ ン ト ローラの電源を遮断できる安全装置 ( 漏電遮断器など ) を取り付けて く だ さい。
安全装置と し て漏電遮断器を使用する場合、 下記の仕様を満たすものを選定し て く ださい。

使用環境については、 196 ページの 「6.2 使用環境」 も併せて参照願います。

注 8） その機器が、 公衆配電網から構内の機械装置に至るまでの、 ど この配電部に接続されている こ と を想定し てい
るかを示し ます。
カテゴ リ II とは、 固定設備から給電される機器などに適用されます。 定格 300V までの機器の耐サージ電圧は
2500V です。

注 9） その機器が使用される環境における導電性物質の発生度合を示す指標です。
汚染度 2 とは、 非導電性の汚染しか発生せず、 条件によ っては凝結による一時的な導電が起こ り う る環境です。

注 10） 接地工事は、 お客様にて実施 く ださい。

項目 単位 仕様 備考

形名 Q172DSRCPU

イ ン タ フ ェース 付加軸イ ン タ フ ェ ース ﾎﾟｰﾄ 1

電源 消費電流 （DC5V） A 1.44

外形寸法 mm 27.4(W)×120.3(D)×120.5(H)

質量 kg 0.38

周囲温度 使用時 ℃ 0 ～ 55 凍結なき こ と

運搬 / 保管時 -25 ～ +75

周囲湿度 使用時 %RH 5 ～ 95 結露なき こ と

運搬 / 保管時 5 ～ 95

項目 単位 仕様

定格電圧 V AC200 ～ 230

定格感度電流 mA 30 以上で、 できる限り小さいもの

定格電流 A 10 以上で、 できる限り小さいもの
   標準仕様   3-114



3

３  コ ン ト ローラ
3.2 各部の名称

3.2.1 コ ン ト ローラ

図 3-1 ： コ ン ト ローラ各部の名称

<1>ACIN コネク タ .......................................... ACIN ケーブル ( 付属品 ) 接続用コネク タ です ( 入力電圧 ： AC200V)。
接続方法の詳細は、 別冊の 「取扱説明書 / コ ン ト ローラセ ッ ト ア ッ プ
と基本操作から保守まで」 を参照 く ださい。

<2>PE 端子......................................................... アース接続用端子です。 (M4 ネジ ×2)
<3>CN1 コネク タ ............................................機器間ケーブル接続用コネク タ です。
<4><5>CNUSR コネク タ.............................. ロボ ッ ト 専用入出力接続用コネク タ です。

<4> ： CNUSR11、 <5> ： CNUSR12
接続方法と ピンアサイ ンの詳細は別冊の 「取扱説明書 / コ ン ト ローラ
セ ッ ト ア ッ プ と基本操作から保守まで」 を参照し て く だ さい。

<6>TB コネク タ............................................... T/B 接続用コネク タ です。

相数 ACIN ケーブル

単相

端子サイズ ： M5、 ケーブル長 3m

三相

端子サイズ ： M5、 ケーブル長 3m
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<7>LED................................................................. コ ン ト ローラの状態を示す 4 つの LED が配置されています。

<8>HAND FUSE................................................ ハン ド用のヒ ューズです。
<9>EXT1 .............................................................. 非常時のブレーキ解除に使用する コネク タ です。

非常時のブレーキ解除方法の詳細は、 別冊の 「取扱説明書 / ロボ ッ ト
本体セ ッ ト ア ッ プから保守まで」 を参照 く だ さい。

<10>RIO ............................................................... 増設パラ レル入出力接続用コネク タ です。
<11>OPT1........................................................... ロボ ッ ト CPU との接続に使用する コネク タ です。 CR800-D コ ン ト

ローラでは使用できません。
<12>OPT2........................................................... 使用できません。
<13>AXIS............................................................. 付加軸接続用コネク タ です。
<14>PC................................................................. PC 接続用コネク タ です。 CR800-R/CR800-Q コ ン ト ローラでは使用で

きません。
<15>EXT2............................................................ 機能拡張用コネク タ です。 CR800-R/CR800-Q コ ン ト ローラでは使用

できません。
<16>LAN.............................................................. Ethernet 接続用コネク タ です。 CR800-R/CR800-Q コ ン ト ローラでは

使用できません。
<17>SD CARD................................................... SD メ モ リ カー ド を挿入するスロ ッ ト です。 CR800-R/CR800-Q コ ン ト

ローラでは使用できません。
<18> フ ィ ルタ カバー ................................... 防塵用フ ィ ルタのカバーです。 フ ィ ルタ カバーの内側にエアフ ィ ルタ

があ り ます。
<19><20> オプシ ョ ンスロ ッ ト ............... オプシ ョ ン カー ド取付用スロ ッ ト です ( 未使用時はカバー取付け )。

<19>SLOT1、 <20>SLOT2
<21>FG 端子...................................................... オプシ ョ ン カー ド に接続するケーブルの接地用端子です (M4 ネジ

×2)。

コ ン ト ローラの USB を市販の機器 ( パソ コ ン、 LAN 用ハブなど ) と接続し てご使用す
る場合は、 弊社機器との相性や温度 ・ ノ イズなどの FA 環境に適さ ないものもあ り ま
す。
ご使用される場合は、 EMI 対策 (Electro-Magnetic Interference) やフ ェ ラ イ ト コアの追加
など、 別途対策が必要なこ と もあ り ますのでお客様にて十分動作確認をお願いし ます。

なお、 市販機器との接続における動作保障 ・ 保守は弊社でおこな う こ とができません。

LED 内容

POWER 制御電源の状態を示し ます。

点灯 ： 制御電源 ON

消灯 ： 制御電源 OFF

AUTO コ ン ト ローラのモー ド を示し ます。

点灯 ： AUTOMATIC モー ド

消灯 ： MANUAL モー ド

ERROR 異常発生の状態を示し ます。

点灯 ： エ ラー発生

早い点滅 ： ハイ レベルエラー発生

消灯 ： 正常動作中

READY 動作状態を示し ます。

点灯 ： コ ン ト ローラ起動完了

遅い点滅 ： 運転中

早い点滅 ： 中断中

      注意
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3.2.2 ロボ ッ ト CPUユニ ッ ト
(1) CR800-R コ ン ト ローラ

図 3-2 ： ロボ ッ ト CPU ユニ ッ ト (CR800-R コ ン ト ローラ ) 各部の名称

<1>、 <2> LED ................................................... ロボ ッ ト CPU の動作状態と エラーの状態を表示し ます。

<3> ロータ リ スイ ッ チ.................................保守用ロータ リースイ ッ チです。 必ず 「0」 に設定し て く ださい。
<4> ド ッ ト マ ト リ クス LED.......................動作状態、 エラー情報を示し ます (3 桁 )。
<5>CN1 コネク タ ............................................ SSCNET III ケーブルで、 コ ン ト ローラの OPT1 コネク タ と接続し ま

す。
<6> ネ ッ ト ワーク用コネク タ .................. Ethernet 接続用のコネク タ です。
<7>EMG コネク タ ...........................................使用し ません。
<8>MPG コネク タ...........................................使用し ません。
<9>RIO コネク タ .............................................使用し ません。
<10>EXT I/F コネク タ ..................................使用し ません。

READY LED ERROR LED 動作状態

消灯 消灯 電源 OFF、 またはハー ド ウ ェ ア異常

点滅 消灯 初期化中

点灯 消灯 正常動作中

点灯 点滅 中度エラー発生

消灯 点灯または点滅 重度エラー発生
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(2) CR800-Q コ ン ト ローラ

図 3-3 ： ロボ ッ ト CPU ユニ ッ ト (CR800-Q コ ン ト ローラ ) 各部の名称

<1>7 セグ メ ン ト LED ................................... 運転状態、 エラー情報を示し ます。
<2> ロータ リ スイ ッ チ (SW1) ................... 動作モー ド を設定し ます。 必ず 「0」 に設定し て く だ さい。
<3> ロータ リ イ ッ チ (SW2) ........................ 動作モー ド を設定し ます。 必ず 「0」 に設定し て く だ さい。
<4>RUN/STOP スイ ッ チ ............................ 使用し ません。
<5> 非常停止入力 (EMI)............................... 使用し ません。

<6>CN1 コネク タ※1）.................................... SSCNET III ケーブルで、 コ ン ト ローラの OPT1 コネク タ と接続し ま
す。 ( ロボ ッ ト 本体サーボアンプ接続用 )

<7> ユニ ッ ト 装着用レバー....................... ベースユニ ッ ト へユニ ッ ト を装着する と きに使用し ます。

<8> ユニ ッ ト 固定用フ ッ ク※2）............... ユニ ッ ト をベースユニ ッ ト に固定する フ ッ クです。 ( 取り付け時の補
助用 )

<9> ユニ ッ ト 固定ネジ................................. ベースユニ ッ ト への固定用のネジです。 (M3×13)
<10> ユニ ッ ト 固定用突起 ......................... ベースユニ ッ ト に固定するための突起です。
<11>PERIPHERAL I/F コネク タ .............. Ethernet 接続用のコネク タ です。
<12>EXT I/F コネク タ ................................. 使用し ません。
<13> バッ テ リ コネク タ .............................. バッ テ リ との接続用コネク タ です。

<14> バッ テ リ※3） .......................................... データ保持用のバッ テ リ (Q6BAT) です。
<15> バッ テ リ ホルダ ................................... バッ テ リ を保持するホルダです。
<16> バッ テ リ カバー ................................... バッ テ リ保持用のカバーです。
<17>RIO コネク タ .......................................... 使用し ません。

※1） コネク タ部分にケーブルの自重がかからないよ う ダク ト に収めるか、 またはロボ ッ ト CPU に
近いケーブル部を束線材で固定し て く だ さい。

※2） ユニ ッ ト を基本ベースユニ ッ ト に装着する と きの補助用です。 ユニ ッ ト は、 必ず付属の固定ネ
ジで基本ベースユニ ッ ト に固定し て く だ さい。

※3） バッ テ リは必ず使用し て く だ さい。 バッ テ リ装着時、 バッ テ リ ケーブルが確実に装着されてい
ないと、 ロボ ッ ト CPU 内蔵 SRAM 内のプログラム、 パラ メ ータ、 原点位置データ などが保持さ
れません。
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3.3 外形 ・ 据付寸法

3.3.1 外形寸法
(1) コ ン ト ローラ

図 3-4 ： コ ン ト ローラの外形寸法図
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(2) ロボ ッ ト CPU ユニ ッ ト
■ CR800-R コ ン ト ローラ

図 3-5 ： ロボ ッ ト CPU ユニ ッ ト (CR800-R コ ン ト ローラ ) の外形寸法図
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■ CR800-Q コ ン ト ローラ

図 3-6 ： ロボ ッ ト CPU ユニ ッ ト (CR800-Q コ ン ト ローラ ) の外形寸法図
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3.3.2 据付寸法
(1) コ ン ト ローラ

コ ン ト ローラの据付けに必要な寸法を以下に示し ます。

横置き した場合、 コ ン ト ローラ を 2 段まで重ねて設置できます。

図 3-7 ： 据付寸法

コ ン ト ローラ を縦置きでご使用の場合は、 図 3-7 のよ う に吸気口を下にし て据え付け
て く ださい。

コ ン ト ローラ を縦置きでご使用の場合は、 据付部を固定するなど転倒防止策を講じ て
く だ さい。 縦置き用固定板金の参考図を図 3-8 に示し ます。 縦置き時の参考と し て く
だ さい。 固定板金を コ ン ト ローラに取り付けるネジは、 M4x8 ネジ、 またはこれよ り
短い長さのネジをご使用 く ださい ( コ ン ト ローラ盤内部 ( 側面板厚 1.2mm) へのネジ突
出量は必ず 6.8mm 以下と なるよ う にし て く ださい )。

      注意

      注意
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コ ン ト ローラ をキャ ビネ ッ ト などに格納し てお使いになる場合は、 周囲温度が仕様値
内になるよ う に、 放熱性および換気性に十分ご注意 く だ さい。 また、 コ ン ト ローラ
は、 直射日光あるいは照明の熱があたる場所に設置し ないで く ださい。 コ ン ト ローラ
の表面温度が上昇し、 エラーが発生する場合があ り ます。

図 3-8 ： 縦置き用固定板金参考図

      注意
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(2) ロボ ッ ト CPU ユニ ッ ト
風通し をよ く するためやユニ ッ ト 交換を容易にするために、 ユニ ッ ト 上下部と構造物や部品との間に下

記の距離を確保し て く ださい。

図 3-9 ： ロボ ッ ト CPU ユニ ッ ト の取付
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3.4 外部入出力

3.4.1 種類
(1) 専用入出力........................................................ロボ ッ ト の遠隔操作、 状態表示をする入出力です。
(2) 汎用入出力........................................................お客様で周辺機器制御にご使用いただ く ユーザプログラムが可能

な入出力です。
(3) ハン ド入出力...................................................ハン ド に関するユーザプログラムが可能な入出力です。
(4) 外部非常停止 / ド アスイ ッ チ入力.......非常停止など、 安全確保のための配線を 128 ページの 「3.6 外部非

常停止入出力 / 停止専用入力 / ﾄﾞｱｽｲｯﾁ入力 / ﾓｰﾄﾞｾﾚｸﾀｽｲｯﾁ入力」
および 191 ページの 「6.1.7 安全対策例」 に示し ます。

< 参考 > ： 弊社の表示機器 GOT2000 シ リーズと コ ン ト ローラ を イーサネ ッ ト で接続する こ とによ り GOT
から コ ン ト ローラの入出力制御をする こ とができます。
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3.5 専用入出力

表 3-6 に専用入出力の主な機能を示し ます。 その他の機能につきま し ては、 製品に添付の別冊 「取扱説
明書 / 機能と操作の詳細解説」 を参照願います。

パラ メ ータ名に示し たそれぞれのパラ メ ータに、 入力信号番号、 出力信号番号の順に割り当てる信号番
号を指定し て使用し ます。

表 3-6 ： 専用入出力一覧

ﾊﾟﾗﾒｰﾀ名
入力 注 1） 出力

名称 機能 ﾚﾍﾞﾙ 名称 機能

TEACHMD な し テ ィ ーチモー ド

出力信号

テ ィ ーチモー ド である こ と を出力

し ます。

ATTOPMD な し 自動モー ド出力

信号

自動モー ド である こ と を出力し ま

す。

ATEXTMD な し リ モー ト モー ド

出力信号

リ モー ト モー ド である こ と を出力

し ます。

RCREADY な し コ ン ト ローラ電

源 ON 完了信号

外部入力信号が受け付け可能であ

る こ と を出力し ます。

AUTOENA 自動運転可入力

信号

自動運転を許可し ます。
L

自動運転可出力

信号

自動運転可能状態を出力し ます。

START 始動入力信号 全スロ ッ ト の始動をおこないます。
E

運転中出力信号 スロ ッ ト が運転中である こ と を出

力し ます。

STOP 停止入力信号 全スロ ッ ト の停止をおこないます。

入力信号番号は 0 に固定です。

注 ) 安全に関する停止入力は非常停

止入力をご使用 く だ さい。

L

待機中出力信号 スロ ッ ト が一時停止中である こ と

を出力し ます。

STOP2 停止入力信号 運転中のプログラムを停止し ます。

STOP パラ メ ータ と異な り、 信号番

号の変更が可能です。

注 ) 仕様は STOP パラ メ ータ と同じ

です

L

中断中出力信号 プログラムが中断中である こ と を

出力し ます。

注 ) 仕様は STOP パラ メ ータ と同

じ です

SLOTINIT プログラムリ

セ ッ ト 入力信号

待機中状態を解除し ます。
E

プログラム選択

可出力信号

スロ ッ ト がプログラム選択可能状

態である こ と を出力し ます。

ERRRESET エラーリ セ ッ ト

入力信号

エラー状態を解除し ます。
E

エラー発生中出

力信号

エラー状態である こ と を出力し ま

す。

CYCLE サイ クル停止入

力信号

サイ クル停止をおこ ないます。
E

サイ クル停止動

作中出力信号

サイ クル停止動作中である こ と を

出力し ます。

SRVOFF サーボ OFF 入力

信号

全メ カ をサーボオフ し ます。
L

サーボオン不可

出力信号

サーボオン不可状態を出力し ま

す。 ( エ コーバッ ク )

SRVON サーボ ON 入力

信号

ロボ ッ ト のサーボ電源をオン し ま

す。

マルチ メ カの場合は全メ カのサー

ボ電源をオン し ます。

E

サーボ ON 中出

力信号

サーボオン状態を出力し ます。

マルチ メ カの場合は、 少な く と も

一つのメ カがサーボオン状態であ

る と きに出力し ます。

IOENA 操作権入力信号 外部信号制御の操作権を要求し ま

す。
L

操作権出力信号 外部信号制御の操作権有効状態を

出力し ます。

MELOCK マシンロ ッ ク入

力信号

全メ カ をマシンロ ッ ク状態に設定 /

解除し ます。
E

マシンロ ッ ク中

出力信号

マシンロ ッ ク状態を出力し ます。

SAFEPOS 退避点復帰入力

信号

退避点復帰動作を要求し ます。
E

退避点復帰中出

力信号

退避点復帰動作中である こ と を出

力し ます。

OUTRESET 汎用出力信号リ

セ ッ ト

汎用出力信号を リ セ ッ ト し ます。
E な し

EMGERR
な し

非常停止出力信

号

非常停止が発生中である こ と を出

力し ます。

S1START

  ：

S32START

始動入力 各スロ ッ ト の始動を行います。 E 運転中出力
各スロ ッ ト の運転中状態を出力し

ます。

S1STOP

  ：

S32STOP

停止入力 各スロ ッ ト の停止を行います。 L 待機中出力
各スロ ッ ト の一時停止状態を出力

し ます。

PRGSEL プログラム選択

入力信号

数値入力信号で指定されたプログ

ラムを選択し ます。
E な し
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OVRDSEL オーバーラ イ ド

選択入力信号

数値入力信号での設定値をオー

バーラ イ ド に指定し ます。
E な し

IODATA注 2） 数値入力 ( 開始

番号、 終了番号 )

プログラム名、 オーバーラ イ ド値、

メ カ番号の指定に使用し ます。 L
数値出力 ( 開始

番号、 終了番号 )

プログラム名、 オーバーラ イ ド

値、 メ カ番号の出力に使用し ま

す。

PRGOUT プログラム番号

出力要求

プログラム名の出力を要求し ます。
E

プログラム番号

出力信号

数値出力信号にプログラム名を出

力中である こ と を出力し ます。

LINEOUT
行番号出力要求

行番号出力を要求し ます。
E 行番号出力信号

数値出力信号に行番号を出力中で

ある こ と を出力し ます。

OVRDOUT オーバーラ イ ド

値出力要求

オーバーラ イ ドの出力を要求し ま

す。 E

オーバーラ イ ド

値出力信号

数値出力信号にオーバーラ イ ド値

を出力中である こ と を出力し ま

す。

ERROUT エラー番号出力

要求

エ ラー番号の出力を要求し ます。
E

エラー番号出力

中信号

数値出力信号にエラー番号を出力

中である こ と を出力し ます。

JOGENA ジ ョ グ有効入力

信号

外部信号によるジ ョ グ動作を有効

にし ます。
E

ジ ョ グ有効中出

力信号

外部信号によるジ ョ グ動作が有効

である こ と を出力し ます。

JOGM ジ ョ グモー ド入

力 2 ビ ッ ト

ジ ョ グモー ド を指定し ます。
L

ジ ョ グモー ド出

力 2 ビ ッ ト

現在のジ ョ グモー ド を出力し ま

す。

JOG+ ジ ョ グ送り + 側 8

軸分
+ 側ジ ョ グ動作を要求し ます。 L な し

JOG- ジ ョ グ送り - 側 8

軸分
- 側ジ ョ グ動作を要求し ます。 L な し

HNDCNTL1

  ：

HNDCNTL3
な し

メ カ 1 ハン ド出

力信号状態

  ：

メ カ 3 ハン ド出

力信号状態

メ カ 1 ： 汎用出力 900 ～ 907 の状

態を出力し ます

メ カ 2 ： 汎用出力 910 ～ 917 の状

態を出力し ます

メ カ 3 ： 汎用出力 920 ～ 927 の状

態を出力し ます

HNDSTS1

  ：

HNDSTS3 
な し

メ カ 1 ハン ド入

力信号状態

  ：

メ カ 3 ハン ド入

力信号状態

メ カ 1 ： ハン ド入力 900 ～ 907 の

状態を出力し ます

メ カ 2 ： ハン ド入力 910 ～ 917 の

状態を出力し ます

メ カ 3 ： ハン ド入力 920 ～ 927 の

状態を出力し ます

HNDERR1

  ：

HNDERR3

メ カ 1 ハン ド エ

ラー入力信号

  ：

メ カ 3 ハン ド エ

ラー入力信号

ハン ドのエラー発生を要求し ます。 L

メ カ 1 ハン ド エ

ラー中出力信号

  ：

メ カ 3 ハン ド エ

ラー中出力信号

ハン ド エラーが発生中である こ と

を出力し ます。

AIRERR1

  ：

AIRERR3

空気圧エラー 1

入力信号

  ：

空気圧エラー 3

入力信号

空気圧のエラー発生を要求し ます。 L

空気圧エラー 1

出力中信号

  ：

空気圧エラー 3

出力中信号

空気圧エラーが発生中である こ と

を出力し ます。

M1PTEXC

  ：

M3PTEXC

な し L

メ ンテナンス部

品の交換時期警

告信号

メ ンテナンス部品が交換時期に達

し ている こ と を出力し ます。

USRAREA
注 3） な し

ユーザ指定領域

32 点

ロボ ッ ト がユーザ指定領域内にい

る こ と を出力し ます。

注 1） レベルは信号のレベルを示し ます。
L ： レベル信号 → 信号が ON 状態の時に指定された機能が有効と な り、 OFF 状態の時は無効と な り

ます。
E ： エ ッ ジ信号 → 信号が OFF 状態から ON 状態に変化し た時に指定された機能が有効と な り、 その

後信号が OFF 状態に戻っても指定された機能は元の状態を維持し ます。
注 2） 要素数は 4 個で、 入力信号開始番号 , 終了番号 , 出力信号開始番号 , 終了番号の順に設定し ます。
注 3） 開始出力信号番号 , 終了出力信号番号の順に 1 点から最大 32 点まで連続し て設定し ます。

ﾊﾟﾗﾒｰﾀ名
入力 注 1） 出力

名称 機能 ﾚﾍﾞﾙ 名称 機能
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3.6 外部非常停止入出力/停止専用入力/ﾄﾞｱｽｲｯﾁ入力/ﾓｰﾄﾞｾﾚｸﾀｽｲｯﾁ入力

外部非常停止、 停止専用入力、 ド アスイ ッ チおよびモー ド セレ ク タ スイ ッ チは、 「専用入出力」 端子コ
ネク タ よ り配線し ます。

表 3-7 ： 専用入出力端子

※ 電源 OFF 時、 出力接点は常にオープン と な り ます。

[ 注意 ] 各入力端子は図 3-13 に示すとお り に配線し て く ださい。
各出力端子の接点容量は DC24V、 定格 100mA です。 この範囲外の機器を接続し ないで く ださい。
ノ イズの印加等によ り接点容量を超えた場合は故障の原因にな り ます。 ノ イズの対策例を図 3-10
に示し ます。
お客様装置における、 コ ン ト ローラ と接続する入出力 ( 非常停止関連、 パラ レル入出力関連 ) 用の
お客様準備 24V 電源の＋側は接地し ないで く だ さい。 ＋側を接地し た状態でコ ン ト ローラ と接続
する と、 コ ン ト ローラの故障に繋がり ます。

図 3-10 ： 保護回路の例

区分 名称 内容

入力 非常停止 非常停止をかけます。 2 重化 b 接点

入力 停止専用スイ ッ チ 停止をかけます。 (133 ページの 「3.6.2 停止専用入力 (SKIP 入力 )」 参照 )

入力 ド アスイ ッ チ サーボオフ し ます。 2 重化 b 接点 (134 ページの 「3.6.3 ド アスイ ッ チの機能」 参照 )

入力 モー ド セレ ク タ スイ ッ チ コ ン ト ローラのモー ド (MANUAL/AUTOMATIC) を切り替えます。 2 重化 (134 ページの 「3.6.4 モー ド

セレ ク タ スイ ッ チの機能」 参照 )

出力 ロボ ッ ト エラー出力 エラー発生中は接点がオープン と な り ます。

出力 非常停止出力 外部非常停止入力､または T/B 非常停止入力発生中は接点がオープンにな り ます。

出力 モー ド出力 MANUAL モー ド中は接点オープン、 AUTOMATIC モー ド中は接点ク ローズと な り ます。

出力 付加軸同期出力 付加軸のサーボ ON/OFF 状態をロボ ッ ト 本体のサーボ ON/OFF 状態に同期させるために使用し ま

す。 (140 ページの 「3.8 付加軸同期出力」 参照 )

ロボットコントローラ
100mA

お客様機器

お客様にて準備いただく範囲

接点

*1)
接点容量 ：
DC24V

バリスタ

リレー等を接続する場合の例

お客様の使用機器、 使用環境
に応じて保護対策を実施してく
ださい。

お客様の使用機器、 使用環境に応じて
保護対策を実施してください。

ロボットコントローラ
100mA

お客様機器

お客様にて準備いただく範囲

接点

*1)
接点容量 ：
DC24V

バリスタ

シーケンサ等の機器を接続する場合の例

ダイオード

*1) 図中のコントローラ内部の回路は実際の回路とは異なります。

推奨バリ ス タ

形名 メーカ バリスタ電圧 最大許容回路電圧

ERZV10D390 パナソニック 39V 31V

72210S0250K101 TDK 39V 31V
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[ 注意 ] ド アスイ ッ チ開放 / 非常停止入力と同時に、 停止信号またはサーボ OFF 信号を入力する と、
H056n 「サーボアンプ A/D コ ンバータ異常」 エラーが発生する こ とがあ り ます。
ド アスイ ッ チ開放 / 非常停止入力時、 ロボ ッ ト は停止後にサーボ OFF し ますので、 停止信号また
はサーボ OFF 信号の入力は不要です。 同時に信号入力する場合は、 ド アスイ ッ チ開放 / 非常停止
入力から 100ms 以上経過し てから、 停止信号またはサーボ OFF 信号を入力し て く ださい。

各端子のピン番号割付と回路図を図 3-13 に示し ます。

3.6.1 非常停止およびモー ド セレ ク タ スイ ッ チの接続
外部非常停止入力、 ド アスイ ッ チ入力およびモー ド セレ ク タ スイ ッ チ入力の端子は図 3-13 に示すよ う

に構成されています。 必ず、 外部非常停止、 ド アスイ ッ チ、 モー ド セレ ク タ スイ ッ チなどをお客様でご用
意いただき、 それら を接続し た状態でロボ ッ ト をご使用願います。 以下に、 接続の手順を示し ます。

また、 191 ページの 「6.1.7 安全対策例」 に非常停止の接続例と注意事項を記載し ています。 合わせて参
照願います。

[ 注意 ] 非常停止回路はコ ン ト ローラ内部で冗長化 (2 重化 ) されています。 非常停止スイ ッ チは 2 接点タ
イプのスイ ッ チを使用し、 必ずそれぞれの接点を以下に示すコネク タのピンに接続し て 2 重化と な
る配線をおこなって く だ さい。 片側だけのピンに接続した場合はエラーが解除できな く な り ます。

1) 非常停止スイ ッ チ、 ド アスイ ッ チおよびモー ド セレ ク タ スイ ッ チをご準備 く だ さい。
2) 各スイ ッ チの接点を以下に示すピンに接続し て く だ さい。

a) 外部非常停止スイ ッ チ
CNUSR11 コネク タの 「7-23 間」 と 「14-30 間」

b) ド アスイ ッ チ
CNUSR11 コネク タの 「6-22 間」 と 「13-29 間」

c) モー ド セレ ク タ スイ ッ チ
CNUSR11 コネク タの 「5-21 間」 と 「12-28 間」

[ 注意 ] 非常停止配線ケーブル、 停止専用入力配線ケーブルは、 シールド ケーブルをご使用 く だ さい。 ま
た、 ノ イズによる影響を受けやすい環境下でのご使用の場合は、 シールド ケーブルにフ ェ ラ イ ト コ
ア ( 推奨品形名 ： E04SR301334、 メ ーカ ： 星和電機 ( 株 )) を取り付けて く だ さい。 フ ェ ラ イ ト コア
は、 接続端子部から 300mm 以内に配置し て く ださい。

図 3-11 ： フ ェ ラ イ ト コアの取付位置
取付方法はご使用のフ ェ ラ イ ト コアの取付方法を参照 く ださい。

配線間違いがないよ う十分にご注意 く だ さい。 仕様以外の接続を し た場合、 非常停止
が解除されないなどの誤動作の原因と な り ます。
誤動作を防ぐために、 配線完了後、 テ ィ ーチングボ ッ クス非常停止、 お客様非常停
止、 ド アスイ ッ チ等の各種機能が正常に動作する こ と を必ず確認し て く だ さい。

非常停止、 ド アスイ ッ チ、 モー ド セレ ク タ スイ ッ チの接続は、 必ず 2 重化し て く だ さ
い。 片方だけでの接続では、 万一お客様ご使用のリ レーが故障した場合正し く 機能し
ない可能性があ り ます。
また、 ロボ ッ ト からの出力接点 ( ロボ ッ ト エラー出力、 非常停止出力、 モー ド出力、
付加軸同期出力 ) は 2 重化 ( 連動 ) し ています。 非常停止、 ド アスイ ッ チの接続と同
様に、 お客様の機器への接続は必ず二重化し て く ださい。

CNUSR11 コネクタ

CNUSR12 コネクタ

300mm 以内

フェライトコア

      注意

      注意
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複数の非常停止スイ ッ チは、 それぞれ単独で機能するよ う に十分注意し て配線し て く
だ さい。
AND 条件 ( 複数の非常停止スイ ッ チが両方と も ON の状態 ) で しか機能する こ とのな
いよ う ご注意願います。

図 3-12 ： 非常停止ケーブルおよびモー ド セレ ク タ スイ ッ チの接続

      注意
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図 3-13 ： 外部非常停止の接続

操作しやすい場所へ非常停止スイ ッ チを設置し、 191 ページの 「6.1.7 安全対策例」 を
参照し て、 必ず非常停止への配線を実施し て く だ さい。
これはロボ ッ ト の異常時に、 非常停止スイ ッ チを押し て直ちにロボ ッ ト を停止させる
こ と で安全を確保する必要な処置です。

      注意
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図 3-14 ： ユーザ配線用コネク タへの配線方法

ケーブル差込口の番号 ( コネク タのピン番号 ) は十分に確認し、 間違いのないよ う に
配線し て く ださい。 誤った配線をする と ロボ ッ ト の故障や異常の原因と な り ます。

CNUSR11/CNUSR12 コネク タへの配線時は、 芯線のひげ線による隣極との短絡に注意
し て く だ さい。
また、 芯線部へのはんだ メ ッキは接触不良を起こす場合があ り ますので、 おこなわな
いで く だ さい。

接続要領
ケーブルを、 ユーザ配線用コネク タ ( 付属品 ) へ配線し、 コ ン ト ローラ背面の CNUSR11 および CNUSR12 コネク
タに接続し ます。
下記をお客様にてご準備 く だ さい。

　 ・ ケーブル ： AWG #24 ～ 16(0.2 ～ 1.5mm2)
　 ・ マイナス ド ラ イバー ： 先端の幅が 2.5mm のもの

1) ユーザ配線用コネク タ ( 付属品 ) を用意し ます。
2) ケーブルの被覆を 7mm 剥がし ます。
3) マイナス ド ラ イバーでユーザ配線用コネク タの爪を押し ながら、 ケーブルを差込口の奥まで挿入し ます。
4) 必要な配線が全て完了し たら、 ユーザ配線用コネク タ を コ ン ト ローラの対応する コネク タ (CNUSR11/

CNUSR12) に接続し ます。
5) コネク タ を完全に差し込むと、 コネク タ両横のレバーが上がり固定されます。

( コネク タ を外す場合は、 レバーを下げて く だ さい。 )

以上で接続は終了です。

      注意

      注意
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3.6.2 停止専用入力(SKIP入力)
ロボ ッ ト を緊急停止させるための入力信号です。 図 3-15 に示す、 CNUSR12 コネク タの 4、 13 ピンに配

線し て く だ さい。

表 3-8 ： 停止専用入力電気的仕様

図 3-15 ： 停止専用入力の接続

項目 仕様 内部回路

型式 DC 入力

入力点数 1

絶縁方式 フ ォ ト カプ ラ絶縁

定格入力電圧 DC24V

定格入力電流 約 11mA

使用電圧範囲 DC21.6 ～ 26.4V( リ ッ プル率 5% 以内 )

ON 電圧 /ON 電流 DC8V 以上 　 / 　 2mA 以上

OFF 電圧 /OFF 電流 DC4V 以下 　 / 　 1mA 以下

入力抵抗 約 2.2kΩ

応答時間 OFF → ON 1ms 以下

ON → OFF 1ms 以下

コ モン方式 1 点 1 コ モン

外線接続方式 コネク タ

330

2.2k 入力

＋２４V(COM)

1A

1B

4

13

注） お客様装置における、 コ ン ト ローラ と接続する入出力 ( 非常停止関連、 パラ レル入出力関連 ) 用のお客様準備
24V 電源の＋側は接地し ないで く ださい。 ＋側を接地し た状態でコ ン ト ローラ と接続する と、 コ ン ト ローラの
故障に繋がり ます。

※ コネク タへの配線方法は 132 ページの 「図 3-14 ユー
ザ配線用コネク タへの配線方法」 を参照 く だ さい。
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3.6.3 ド アスイ ッ チの機能
本機能は、 安全柵の扉などに設置されたスイ ッ チの状態を取り込み、 その扉が開けられた時にサーボ

OFF し ロボ ッ ト を停止させる働きを持ちます。
なお、 扉が開けられた時に接点が開と なるよ う に配線し て く だ さい。
131 ページの 「図 3-13 外部非常停止の接続」 および 191 ページの 「6.1.7 安全対策例」 を参照し て く だ さ
い。 ロボ ッ ト の状態別に本機能の詳細を以下に示し ます。 ( 図 3-16 参照。 )

・ 自動運転中...............扉を開ける とサーボオフ し てロボ ッ ト は停止し、 エラー表示し ます。
復旧は < ド アを閉じ る > → < エラーリ セ ッ ト > → < サーボ ON> → < 再起動 > の手順
でおこないます。

・ 教示中.........................扉を開けた状態でも、 セレ ク タ スイ ッ チでコ ン ト ローラ を MANUAL モー ド ( 接点
オープン ) にする こ と で、 T/B からサーボオン し ロボ ッ ト を動作させる こ とができ
ます。

図 3-16 ： ド アスイ ッ チの機能

3.6.4 モー ド セレ ク タ スイ ッ チの機能
モー ド セレ ク タ スイ ッ チは、 コ ン ト ローラのモー ド を MANUAL モー ド と AUTOMATIC モー ド に切り替え

ます。

表 3-9 ： 入力端子の状態

コ ン ト ローラのモー ド 入力端子

MANUAL( 教示中 ) Open( 開放 )

AUTOMATIC( 自動運転中 ) Close( 閉鎖 )

①自動運転中

②教示中
   外部非常停止入出力 / 停止専用入力 / ﾄﾞｱｽｲｯﾁ入力 / ﾓｰﾄﾞｾﾚｸﾀｽｲｯﾁ入力   3-134



3

３  コ ン ト ローラ
(1) 自動運転 ・ ジ ョ グ操作 ・ ブレーキ解除と必要なスイ ッ チの状態
以下にロボ ッ ト の各操作と必要なスイ ッ チの状態を示し ます。

表 3-10 ： 各操作と必要なスイ ッ チの状態

図 3-17 ： ブレーキ解除操作

No 操作

関係するスイ ッ チの状態注 1）

注 1） 表中の "-" はスイ ッ チの状態を問わないこ と を示し ます。
各スイ ッ チの操作については以下を参照願います。

･ T/B 有効 / 無効 ： ........................................................143 ページの 「(1) 簡易版テ ィ ーチングボ ッ クス (T/B)」
･ T/B イネーブルスイ ッ チ ：.....................................143 ページの 「(1) 簡易版テ ィ ーチングボ ッ クス (T/B)」
･モー ド セレ ク タ スイ ッ チ入力端子 ：..................191 ページの 「6.1.7 安全対策例」
･ド アスイ ッ チ入力 ：.....................................................191 ページの 「6.1.7 安全対策例」

説明T/B 

有効 / 無効

T/B イネーブル

スイ ッ チ

モー ド セレ ク タ

スイ ッ チ

入力端子

ド アスイ ッ チ

入力端子

1

ジ ョ グ操作 Enable ON

Open

(MANUAL モー

ド )

-

ド アスイ ッ チ入力状態によ らず、

モー ド セレ ク タ スイ ッ チ入力が

Open(MANUAL モー ド ) である必要

があ り ます。

2
ブレーキ解除
注 2）

注 2） ブレーキ解除操作には T/B を使用し ます。 T/B イネーブルスイ ッ チを中間位置 ( 軽 く 握った位置 ) 
とする こ と で、 初めてブレーキ解除が可能と な り ます。 ド アスイ ッ チの入力状態は問いません。

Enable ON

Open

(MANUAL モー

ド )

-

ド アスイ ッ チ入力状態によ らず、

モー ド セレ ク タ スイ ッ チ入力が

Open(MANUAL モー ド ) である必要

があ り ます。

3

自動運転 Disable -

Close

(AUTOMATIC

モー ド )

Close( ﾄﾞｱ閉 )

ド アスイ ッ チ入力は必ず Close( ド

ア閉 ) である必要があ り ます。

 

ブレーキ解除をおこな う と解除する
軸によ ってはロボ ッ ト アームが自重
で落下し ます。 安全のために、 あら
かじめ自重落下し ないよ う支えてお
く などの処置をおこなって く だ さ
い。

      注意
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3.7 付加軸機能

本コ ン ト ローラには、 ロボッ ト に走行軸や回転テーブルなどを付加し てご使用になる場合のために、 そ
の付加軸を制御する こ とができる付加軸イ ン タ フ ェースを備えています。 弊社 SSCNET III 対応の汎用サー
ボアンプ (MR-J4-B シ リーズ ) を接続する こ と で、 対応するサーボモータ を最大 8 軸まで同時に制御する
こ とができます。 付加軸機能の詳細については、 別冊の｢取扱説明書 / 付加軸機能取扱説明書｣を参照願い
ます。

3.7.1 付加軸イ ン タ フ ェースの配線
表 3-11 にコ ン ト ローラの付加軸専用コネク タ を示し ます。

接続例 ( 構成例 ) を図 3-18 に示し ます。

表 3-11 ： コ ン ト ローラの付加軸専用コネク タ

図 3-18 ： 付加軸イ ン タ フ ェース接続例

名称 コネク タ名 内容

付加軸用コネク タ AXIS 汎用サーボアンプを接続する為のコネク タ です。
   付加軸機能   3-136
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3.7.2 ノ イズフ ィ ルタの取付例
■ EMC フ ィ ルタ ( 推奨品 )

下記の接続例を参照し て、 推奨フ ィ ルタ を取り付けて く だ さい。

表 3-12 ： サーボアンプ と フ ィ ルタ ( 双信電機製 ) の組み合わせ

表 3-13 ： サーボアンプ と フ ィ ルタ ( コーセル製 ) の組み合わせ

サーボアンプ
推奨フ ィ ルタ ( 双信電機 )

質量 [kg]
形名 定格電流 [A] 定格電圧 [VAC] 漏れ電流 [mA]

MR-J4-10B(-RJ) ～

MR-J4-100B(-RJ)
HF3010A-UN 注 1）

注 1） この EMC フ ィ ルタ を使用する場合、 下記サージプロテ ク タが必要です。
RSPD-250-U4( メ ーカ ： 岡谷電機産業 )

10

250

5

3.5

MR-J4-200B(-RJ)

MR-J4-350B(-RJ)
HF3030A-UN 注 1） 30 5.5

MR-J4-500B(-RJ)

MR-J4-700B(-RJ)
HF3040A-UN 注 1） 40

6.5

6

MR-J4-11KB(-RJ)

MR-J4-15KB(-RJ)

MR-J4-22KB(-RJ)
HF3100A-UN 注 1） 100 12

MR-J4-60B4(-RJ)

MR-J4-100B4(-RJ)
TF3005C-TX 5

500 5.5

6
MR-J4-200B4(-RJ)

MR-J4-700B4(-RJ)
TF3020C-TX 20

MR-J4-11KB4(-RJ) TF3030C-TX 30 7.5

MR-J4-15KB4(-RJ) TF3040C-TX 40
12.5

MR-J4-22KB4(-RJ) TF3060C-TX 60

MR-J4-10B1(-RJ) ～

MR-J4-40B1(-RJ)
TF3010A-UN 注 1） 10 250 5 3.5

サーボアンプ
推奨フ ィ ルタ ( コーセル )

質量 [kg]
形名 定格電流 [A] 定格電圧 [VAC] 漏れ電流 [mA]

MR-J4-11KB(-RJ) ～

MR-J4-22KB(-RJ)
FTB-100-355-L注 1）

注 1） この EMC フ ィ ルタ を使用する場合、 下記サージプロテ ク タが必要です。
RSPD-500-U4( メ ーカ ： 岡谷電機産業 )

100 500 40 5.3

MR-J4-22KB4(-RJ) FTB-80-355-L 注 1） 80 500 80 5.3
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■ノ イズフ ィ ルタの接続

図 3-19 ： ノ イズフ ィ ルタの接続 ( 例 )

注 1)

注 2)

注 1) 単相 AC200 ～ 230V の電源は L1 と L2 に接続し、 L3 は空けておいて く ださい。
単相 AC100 ～ 120V の電源のと き、 L3 は使用し ません。

注 2) 図はサージプロテ ク タ を接続し た例です。
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(1) ラ イ ン ノ イズフ ィ ルタ
サーボアンプの電源あるいは出力側から輻射する ノ イズを抑制する効果があ り高周波の漏れ電流 ( 零相

電流 ) の抑制にも有効です。

と く に 0.5 ～ 5MHz の帯域に対し て効果があ り ます。

図 3-20 ： ノ イズフ ィ ルタの取り付け例
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3.8 付加軸同期出力

付加軸機能をご使用の場合、 コ ン ト ローラに設置された出力接点 ( 付加軸同期出力 ： AXMC) を使用し、
本出力の開放で付加軸用サーボアンプの電源を遮断するよ う に回路を構築する こ と で、 付加軸のサーボ
ON/OFF 状態をロボ ッ ト 本体のサーボ ON/OFF 状態に同期させる こ とができます。
回路例を 140 ページの 「(1) 回路例」 に示し ます。 コネク タへの接続イ メ ージを 141 ページの 「(2) コネク
タへの接続イ メ ージ」 に示し ます。
付加軸機能をご使用の場合は図を参考に適切な回路接続をおこなって く だ さい。
付加軸機能の詳細については、 136 ページの 「3.7 付加軸機能」 および別冊の 「付加軸機能取扱説明書」 を
参照願います。

注 1) 付加軸機能をロボ ッ ト 本体とは独立し たユーザメ カ と し てご使用になる場合は、 本出力信号は接続し
ないで く ださい。 ユーザメ カ をサーボ ON する こ とができない場合があ り ます。

(1) 回路例

図 3-21 ： 付加軸同期出力回路例

[ 注意 ] お客様装置と コ ン ト ローラに接続する入出力ケーブル (CNUSR コネク タ接続ケーブル ) の、 24V 電源 ( お客様ご
準備 ) の + 側が地絡し ないよ う に保護し て く ださい。 地絡し た場合、 コ ン ト ローラ内部の保護素子の故障につ
ながり ます。
また、 装置の構成やレ イアウ ト によ っては、 入出力ケーブルに屈曲や摩擦による力が繰り返し加わり ます。 こ
のよ う な場合は、 入出力ケーブルと し て屈曲ケーブルを選定し て く だ さい。 固定ケーブルを使用し た場合、 断
線し地絡が発生する恐れがあり ます。
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(2) コネク タへの接続イ メ ージ

図 3-22 ： AXMC 端子コネク タ配置

※ コネク タへの配線方法は 132 ページの 「図 3-14 ユーザ配線用コネク タへの配線方法」 を参照 く ださい。
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3.9 オプシ ョ ン

■オプシ ョ ン とは
簡単にセ ッ ト ア ッ プできるよ う に、 お客様のニーズに合わせ各種オプシ ョ ンを用意し ています。

オプシ ョ ンはお客様で取付けていただきます。
   オプシ ョ ン   3-142
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3.9.1 CR800-D/R/Qコ ン ト ローラ共通
(1) 簡易版テ ィ ーチングボ ッ クス (T/B)
■ご注文形名 ： ● R32TB ： ケーブル長 7m

● R32TB-15 ： ケーブル長 15m

■概要
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 などをおこない

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※1） 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。

■構成
表 3-14 ： 構成機器

■仕様
表 3-15 ： 仕様

※1） 3 ポジシ ョ ン イネーブルスイ ッ チについて

ISO/10218(2006) および、 JIS-B8433(1993) では、 「イネーブル装置」 と し て定義されており、 「イネーブル装置」 が所定の位置にあ

る時だけテ ィ ーチングボ ッ クスによるロボ ッ ト の動作が有効になるよ う に規定されています。

三菱電機産業用ロボ ッ ト では、 上記 「イネーブル装置」 を 「有効 / 無効スイ ッ チ」 と 「イネーブルスイ ッ チ」 にて構成し ており ま

す。

3 ポジシ ョ ン イネーブルスイ ッ チ とは、 状態が 3 つあるスイ ッ チのこ と で、 その状態によ り以下のモー ド と な り ます。

a) 「押されていない時」...................ロボッ ト は動作できません。 *)

b) 「軽 く 押し た時」.............................ロボッ ト を動作させ、 教示する こ とができます。

c) 「強 く 押し た時」 ............................ロボッ ト は動作できません。 *)

※ 左右どち らへ押し ても ( 引いても ) 同じ です。

*) 「押されていない時」 や 「強 く 押し た時」 は、 非常停止が入力された時と同様にサーボ電源が切れるため、 安全性が確保

されます。 なおこの時、 動作以外のプログラム編集や状態表示などは可能です。

品名 形名 数量 質量 (Kg)注 1）

注 1） 1 セ ッ ト の質量を示し ています。

備考

テ ィ ーチングボ ッ クス R32TB いずれか

1 個

1.7 ケーブル 7m

R32TB-15 2.8 ケーブル 15m

項目 仕様 備考

外観寸法 195(W)×292(H)×106(D)  ( 外形図参照 )

ボデ ィ 色 ダークグレー

質量 約 0.9kg( 本体のみ、 ケーブル除 く )

接続方法 コ ン ト ローラ と コネク タによ り接続

イ ン タ フ ェース RS-422

表示方法 LCD 方式 ： 24 文字 ×8 行 LCD の照明 ： バッ ク ラ イ ト 付 8×8 フ ォ ン ト 時

操作部 36 キー
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図 3-23 ： テ ィ ーチングボ ッ クスの外形寸法

■取付方法
コ ン ト ローラ前面の T/B 接続用コネク タに接続し ます。

有効／無効スイッチ

非常停止スイッチ

イネーブルスイッチ

操作キー

ティーチングボックス本体

ケーブル(接続コネクタ付)  

<背面>

<底面>

63
.5

<正面>

表示ＬＣＤ

29
1.

9

195.2

133

<側面>

105.5
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■キー配列と主な機能

図 3-24 ： テ ィ ーチングボ ッ クスのキー配列と主な機能
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① [EMG.STOP] スイ ッ チ........................ロボ ッ ト はサーボオフ し、 直ちに停止し ます。
② [TB ENABLE] スイ ッ チ......................T/B のキー操作を有効とするか無効とするかの切替スイ ッ チです。
③イネーブルスイ ッ チ............................[ 有効 / 無効 ] スイ ッ チ②が有効の時は、 本スイ ッ チを離すか強 く 押すと

サーボオフ し、 動作中のロボ ッ ト は直ちに停止し ます。
④表示パネル................................................ロボ ッ ト の状態や、 各メ ニューを表示し ます。
⑤状態表示ラ ンプ......................................T/B やロボ ッ ト の状態を表示し ます。
⑥ [F1][F2][F3][F4] キー..........................表示パネルのフ ァ ン クシ ョ ン表示部に表示されている機能を実行し ます。
⑦ [FUNCTION] キー..................................1 つの操作において、 [F1][F2][F3][F4] キーに割り当てる機能が 5 つ以上有

る と きに、 フ ァ ン クシ ョ ン表示を切り換えます。
⑧ [STOP] キー ............................................プログラムを中断し、 ロボ ッ ト を減速停止し ます。
⑨ [OVRD ↑ ][OVRD ↓ ] キー.............ロボ ッ ト の速度オーバーラ イ ド を変化させます。 [OVRD ↑ ] キーを押すと

オーバーラ イ ドが上がり ます。 [OVRD ↓ ] キーを押すとオーバーラ イ ドが
下がり ます。

⑩ [ ジ ョ グ操作 ] キー..............................ジ ョ グモー ド に従ってロボ ッ ト を動作させます。 また数値入力時には、 各
数値の入力を行います。

⑪ [SERVO] キー .........................................[ イネーブルスイ ッ チ ] を軽 く 握り ながら、 このキーを押すと、 ロボ ッ ト は
サーボオン し ます。

⑫ [MONITOR] キー.................................... このキーを押すと、 モニ タ モー ド と な り、 モニ タ メ ニューを表示し ます。
⑬ [JOG] キー ............................................... このキーを押すと、 ジ ョ グモー ド と な り、 ジ ョ グ画面を表示し ます。
⑭ [HAND] キー............................................ このキーを押すと、 ハン ド操作モー ド と な り、 ハン ド 操作画面を表示し ま

す。
⑮ [CHARACTER] キー.............................T/B が文字入力または数字入力が可能な と きに [ 数字 / 文字 ] キーの機能

を数字入力と文字入力との間で切り換えます。
⑯ [RESET] キー ..........................................エラー表示を解除し ます。 このキーを押し ながら [EXE] キーを押すこ と で、

プログラムリ セ ッ ト をおこないます。
⑰ [ ↑ ][ ↓ ][ ← ][ → ] キー.................カーソルをそれぞれの方向に移動させます。
⑱ [CLEAR] キー..........................................数字入力または文字入力が可能な と きに、 このキーを押すと カーソルのあ

る文字を 1 文字削除し ます。
⑲ [EXE] キー................................................入力操作を確定し ます。 また、 ダイ レ ク ト 実行のと きは、 このキーを押し

続けている間、 ロボ ッ ト は動作し ます。
⑳ [ 数字 / 文字 ] キー..............................数字入力または文字入力が可能な と きに、 このキーを押すと数字または文

字を表示し ます。

(3 ポジシ ョ ンスイ ッ チ )
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(2) 高機能版テ ィ ーチングボ ッ クス (T/B)
■ご注文形名 ： ● R56TB ： ケーブル長 7m

● R56TB-15 ： ケーブル長 15m

■概要
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 などをおこない
ます。 この高機能版テ ィ ーチングボ ッ クスは、 タ ッ チパネルを使ったグラ フ ィ
カルユーザイ ン タ フ ェース (GUI) を備えていますので、 操作を簡単におこな う
こ とができます。 また、 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※1） 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。 ただし、 電源を遮断し た状態でつなぎ換えます。

■構成
表 3-16 ： 構成機器

■仕様
表 3-17 ： 仕様

■取付方法
コ ン ト ローラ前面の T/B 接続用コネク タに接続し ます。

※1） 3 ポジシ ョ ン イネーブルスイ ッ チについて

ISO/10218(2006) および、 JIS-B8433(1993) では、 「イネーブル装置」 と し て定義されてお り、 「イネーブル装置」 が所定の位置にあ

る時だけテ ィ ーチングボ ッ クスによるロボ ッ ト の動作が有効になるよ う に規定されています。

三菱電機産業用ロボ ッ ト では、 上記 「イネーブル装置」 を 「有効 / 無効スイ ッ チ」 と 「イネーブルスイ ッ チ」 にて構成し てお り ま

す。

3 ポジシ ョ ン イネーブルスイ ッ チ とは、 状態が 3 つあるスイ ッ チのこ と で、 その状態によ り以下のモー ド と な り ます。

a) 「押されていない時」 ..................ロボ ッ ト は動作できません。

b) 「軽 く 押し た時」 ............................ロボ ッ ト を動作させ、 教示する こ とができます。

c) 「強 く 押し た時」 ............................ロボ ッ ト は動作できません。

*) 「押されていない時」 や 「強 く 押し た時」 は、 非常停止が入力された時と同様にサーボ電源が切れるため、 安全性が確保

されます。 なおこの時、 動作以外のプログラム編集や状態表示などは可能です。

品名 形名 数量 質量 (Kg)注 1）

注 1） 1 セ ッ ト の質量を示し ています。

備考

テ ィ ーチングボ ッ クス R56TB いずれか

1 個

2.1 ケーブル 7m

R56TB-15 3.2 ケーブル 15m

項目 仕様 備考

外観寸法 252(W)×240(H)×114(D)  ( 外形図参照 )

ボデ ィ 色 ダークグレー

質量 約 1.25kg( 本体のみ、 ケーブル除 く )

接続方法 コ ン ト ローラ と コネク タによ り接続

イ ン タ フ ェース RS-422、 イーサネ ッ ト (10BASE-T) コ ン ト ローラ接続用

USB 　 ホス ト 注 1）

注 1） 以下の USB メ モ リ ステ ィ ッ クについて動作を確認し ています。
a) Kingston Data Traveler ............ メ ーカ :Kingston、 タ イプ : USB 2.0 メ モ リ ステ ィ ッ ク、

メ モ リ容量 : 128 MB ～ 1GB
b) Transcend Jet Flash ................. メ ーカ : Transcend、 タ イプ : USB 2.0 メ モ リ ステ ィ ッ ク、

メ モ リ容量 : 128 MB ～ 1GB
※ 他の USB メ モ リ ステ ィ ッ クについては動作保証外と な り ます。 

デ ィ スプレ イ 6.5" TFT (640x480) カ ラータ ッ チ画面、 バッ ク ラ イ ト 付
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■外形寸法図と主な機能

図 3-25 ： テ ィ ーチングボ ッ クスの外形寸法と主な機能
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1) TEACH ボタ ン......................................T/B の有効 / 無効を切り替えます。 有効状態ではラ ンプ ( 白色 ) が点灯し ます。
2) ホイール ................................................. メ ニュー選択など、 カーソルを動かし ます。 
3) 非常停止ボタ ン...................................ロボ ッ ト のサーボ電源を切り非常停止させます。 右に回し て復帰させます。
4) ス タ イ ラスペン (T/B 本体に付属 ) 

................ タ ッ チ画面を操作し ます。 
5) 電源ラ ンプ , T/B 有効ラ ンプ ......電源ラ ンプは電源が供給されている時点灯し ます。 T/B 有効ラ ンプは T/B が有

効状態で点灯し ます。
6) タ ッ チ画面.............................................ス タ イ ラスペンでのタ ッ チ操作や画面表示を し ます。  
7) USB コネク タ .......................................USB メ モ リ ステ ィ ッ ク を 接続し ます。
8) STOP ボタ ン ........................................ロボ ッ ト を緊急停止し ます。 サーボ電源は ON を維持し ます。 
9) SERVO ボタ ン .....................................イネーブルスイ ッ チを軽 く 押さ えた状態で このボタ ンを押すとサーボ電源が

ON し、 ラ ンプ ( 緑色 ) が点灯し ます。
10) RESET ボタ ン....................................アラーム表示を解除し ます。
11) CAUTION ボタ ン .............................ジ ョ グ操作時にこのボタ ンを押すこ と で、 リ ミ ッ ト チ ェ ッ ク を解除し ます。 ま

た、 ブレーキを解除する時に押し ます。
12) HOME ボタ ン ....................................未使用。 
13) OVRD ボタ ン......................................オーバーラ イ ド を、 [ ↑ ] ボタ ンで上げ、 [ ↓ ] ボタ ンで下げます。
14) HAND ボタ ン......................................ハン ド操作画面を表示し ます。 
15) JOG ボタ ン .........................................ジ ョ グ操作画面を表示し ます。
16) +/- ボタ ン ...........................................表示し ている画面に応じ て機能し ます。 
17) EXE ボタ ン..........................................ハン ド整列などロボ ッ ト を動作させます。 
18) MENU ボタ ン...................................... メ ニュー画面を表示させます。 
19) RETURN ボタ ン ................................表示し ている画面を閉じ ます。
20) 矢印ボタ ン ..........................................カーソルを指定方向に動かし ます。 
21) OK ボタ ン ............................................操作し た内容を決定し ます。  
22) CANCEL ボタ ン ................................操作し た内容をキャ ンセルし ます。
23) グ リ ッ プハン ドル...........................グ リ ッ プハン ドルで T/B を持ちます。 
24) イネーブルスイ ッ チ ......................T/B 有効状態で このスイ ッ チを離す、 あるいは強 く 押し込むと、 サーボ電源が

OFF し ます。 ジ ョ グ操作などロボ ッ ト を動作させる時はこのスイ ッ チを軽 く
押さ えた状態でおこないます。 イネーブルスイ ッ チは両方のグ リ ッ プハン ドル
に装着されています。
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(3) 機能拡張カー ド
■ご注文形名 ： ● 2F-DQ510 ： MELFA Smart Plus カー ドパッ ク (A タ イプ )

● 2F-DQ520 ： MELFA Smart Plus カー ドパッ ク (AB タ イプ )

● 2F-DQ511 ： MELFA Smart Plus カー ド (A タ イプ )

● 2F-DQ521 ： MELFA Smart Plus カー ド (B タ イプ )

■概要

MELFA Smart Plus オプシ ョ ンを使用するためのカー ド です。

コ ン ト ローラ前面のオプシ ョ ンスロ ッ ト へ挿入し、 ソ フ ト ウ ェ ア拡張機能
MELFA Smart Plus を有効にし ます。

■構成
表 3-18 ： 構成機器

品名 形名 数量 質量 (Kg) 備考

MELFA Smart Plus カー ドパッ ク A タ イプ 2F-DQ510 1 個 0.5

AB タ イ プ 2F-DQ520 1 個 0.5 コ ン ト ローラのソ フ ト ウ ェ ア

バージ ョ ン ： Ver.A3 以降

MELFA Smart Plus カー ド A タ イプ 2F-DQ511 1 個 0.5

B タ イプ 2F-DQ521 1 個 0.5 コ ン ト ローラのソ フ ト ウ ェ ア

バージ ョ ン ： Ver.A3 以降
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(4) コ ン ト ローラ保護ボ ッ クス

■ご注文形名 ： ● CR800-MB

■概要

本ボ ッ クスの中にコ ン ト ローラ を入れる こ と で、 粉じんや水の浸入から コ ン ト
ローラ を保護する こ とができます。

機械加工用途でコ ン ト ローラ を設置する場所がオイル ミ ス ト 環境である場合な
どにご利用 く だ さい。

■構成
表 3-19 ： 構成機器

■仕様
表 3-20 ： 仕様

(1) 接地、 配線はお客様での工事と な り ます。
(2) 保護ボ ッ クスフ ァ ン用電源接続ケーブル、 接地用ケーブルはお客様でご準備願います。

( フ ァ ン用電源電圧 ： AC200V、 電源接続端子台ネジサイズ ： M4)

品名 形名 数量 質量 (Kg)注 1）

注 1） 1 セ ッ ト の質量を示し ています。

備考

コ ン ト ローラ保護ボ ッ クス CR800-MB 1 台

21

シ リ アル番号転記用シール 1 枚

透明保護シール 1 枚

結束バン ド T50L 4 本

コ ン ト ローラ取付板固定用ネジ M4×8 4 本

取扱説明書 ( 設置要領 ) BFP-A3501 1 枚 -

項目 単位 仕様 備考

外形寸法 mm 500(W)×725(D)×250(H) ゴム足など突起部を除 く

質量 kg 21

保護仕様 IP54注 1）

注 1） コ ン ト ローラ保護ボ ッ クスに機械加工油などの油滴がかかる環境では、 遮蔽板を設けるなど し てコ ン ト ローラ
保護ボ ッ クスに油滴がかからないよ う にし て く ださい。

自立据付

接地方式 D 種接地

塗装色 ダークグレー 参考マンセル ： 3.5PB3.2/0.8

参考 PANTONE ： 432C
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■外形寸法図

図 3-26 ： 外形寸法図
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■各部の名称

図 3-27 ： 各部の名称
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■配線系統図

図 3-28 ： 配線系統図

[ 注意 ] 図は概略図のため、 コ ン ト ローラ保護ボ ッ クス内部の実際の配置とは異な り ます。

< 単相用 >

< 単相 / 三相用 >
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■据付寸法

図 3-29 ： 据付寸法
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(5) MELSOFT RT ToolBox3/MELSOFT RT ToolBox3 mini/MELSOFT RT ToolBox3 Pro

■ご注文形名 ： ● MELSOFT RT ToolBox3
・ Windows 用  DVD-ROM 版 ： 3F-14C-WINJ

● MELSOFT RT ToolBox3 mini

・ Windows 用  DVD-ROM 版 ： 3F-15C-WINJ

● MELSOFT RT ToolBox3 Pro

・ Windows 用  DVD-ROM 版 ： 3F-16D-WINJ

■概要
パソ コ ンの機能を フルに生かし、 ロボ ッ ト の仕様検討 ( タ ク ト 検討等 ) から、
設計支援 ( プログラムの作成 ・ 編集 )、 立上げ支援 ( プログラムの実行、 管理、
デバッ グ )、 保守 ( メ ンテ予報 ) までの幅広い段階でお役に立てる便利なソ フ ト
ウ ェ アです。

■構成

表 3-21 ： 製品構成

■特徴
(1) ガイダンス方式＆メ ニュー方式によ り操作が簡単です。

ウ ィ ン ド ウ操作に関し ては Windows に準拠し ているので、 コ ン ト ローラの初期設定や、 立上げ操作
も画面の指示に従って簡単におこな う こ とができます。 また、 パソ コ ンの初心者でも プログラムの
作成から実行までの一連の作業を、 容易におこな う こ とができます。

(2) 豊富なサポー ト 機能によ り作業の効率がア ッ プ し ます。
複数の作業や表示を並行し ておこなえるマルチウイン ド ウ方式によ り、 各種作業の効率が大き く
ア ッ プ し ます。 特に、 リ ナンバー機能やコ ピー、 検索、 文法チ ェ ッ ク、 ステ ッ プ実行を充実させま
し たので、 プログラムの編集やデバッ グ作業時に威力を発揮し ます。
更に、 "MELSOFT RT ToolBox3" の場合には、 シ ミ ュ レーシ ョ ン機能のサポー ト によ り現地での実機
立上げ前に、 プログラムの事前デバッ クやタ ク ト の確認ができます。 現地の立上げ作業の大幅な効
率ア ッ プに威力を発揮し ます。
"MELSOFT RT ToolBox3 Pro" の場合には、 三次元 CAD ソ フ ト ウ ェ ア SolidWorks® 上で、 ロボ ッ ト の
シ ミ ュ レーシ ョ ンが可能と な り ます。

(3) メ ンテ予報機能によ り保守作業の効率がア ッ プ し ます。
実際にロボ ッ ト が稼働し ている状態で負荷状況を解析し、 これを も とに給油やベル ト 交換などのメ
ンテナンス時期を算出し ます。 これによ り ラ イン停止時間の短縮や保守費用を削減する こ とができ
ます。

(4) 位置復旧支援機能によ り原点位置ずれ時の復旧効率がア ッ プ し ます。
ハン ドやアームのずれ発生、 モータやベル ト の交換、 ロボ ッ ト の載せ替えなどの際に、 い く つか以
前の教示点を再現するだけで原点設定と位置データの補正をおこないます。 これによ り復旧にかか
る時間を短縮する こ とができます。

品名 形名 媒体 質量 (Kg)注 1）

注 1） 1 セ ッ ト の質量を示し ています。

備考

MELSOFT RT ToolBox3 3F-14C-WINJ DVD-ROM 0.2

MELSOFT RT ToolBox3 mini 3F-15C-WINJ DVD-ROM 0.2

MELSOFT RT ToolBox3 Pro 3F-16D-WINJ DVD-ROM 0.2
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■機能
表 3-22 ： 機能

機 　 能 機能の有無注 1）

注 1） MELSOFT RT ToolBox3、 MELSOFT RT ToolBox3 mini、 MELSOFT RT ToolBox3 Pro について、 それぞ
れ対応する機能の有無を示し ます。 ○ ： 機能有り。 × ： 機能無し。

内 　 容 

適用可能機種 
○ ○ ○

Windows 7、 Windows 8、 Windows 8.1、 Windows 10 の日本語版が動作するパ

ソ コ ン注 2）

注 2） CE マーキング、 FCC 規格、 VCCI 規格対応品推奨。

プログラム編

集機能

編集機能

○ ○ ○

・ MELFA BASIC V、 VI 言語対応

・ 編集画面複数同時表示

・ コマン ド入力、 コ メ ン ト 記述

・ 位置データの編集

・ フ ァ イル操作 ( コ ン ト ローラ、 パソ コ ンへの読み書き )

・ 検索、 置換機能 ( 文字、 行番号、 ラベルによる )

・ コ ピー、 カ ッ ト 、 ペース ト 、 イ ンサー ト ( 文字、 行毎 )、 アン ド ゥー ( 命

令文、 位置変数毎 )

・ 行番号自動発生、 リ ナンバ

・ 一括文法チ ェ ッ ク

・ 命令テンプレー ト

・ 位置変数一括編集

・ 位置変数テンプレー ト

・ 印刷、 印刷プレビ ュー

管理機能
○ ○ ○

・ プログラムフ ァ イルの管理 ( 一覧、 コ ピー、 移動、 削除、 内容比較、 名

称変更、 プロテク ト )

デバッ グ機能
○ ○ ○

・ コ ン ト ローラ内のプログラムの直接編集。

・ ロボ ッ ト のプログラムの動作確認 ( ステ ッ プ実行、 ダイ レ ク ト 実行 )

シ ミ ュ レーシ ョ ン機能

○ ○ ×

・ ロボ ッ ト のプログラムの動作を CG[ コ ンピ ュータグラ フ ィ ッ ク ] による

オフ ラ イ ンシ ミ ュ レーシ ョ ンで確認

・ タ ク ト タ イムの計算

モニ タ機能 

○ ○ ○

・ ロボ ッ ト 動作モニ タ

ロボ ッ ト 運転状態、 停止信号、 エラーモニ タ、 プログラムモニ タ ( 実行

プログラム、 変数 )、 汎用入出力信号 ( 強制出力可 )、 専用入出力信号、

動作確認 ( 動作範囲、 現在位置、 ハン ド等 )

・ 運転モニ タ

稼働時間集計、 生産情報、 ロボ ッ ト バージ ョ ン

・ サーボモニ タ

負荷

メ ンテナンス機能 
○ ○ ○

・ パラ メ ータの設定

・ 一括、 分割バッ クア ッ プ

SolidWorks® 上でのシ ミ ュ レー

シ ョ ン機能
○ × ×

・ ロボ ッ ト のプログラムの動作を CG[ コ ンピ ュータグラ フ ィ ッ ク ] による

オフ ラ イ ンシ ミ ュ レーシ ョ ンで確認

・ タ ク ト タ イムの計算

・ 複雑動作経路の生成 　 など

 MELSOFT RT ToolBox3 mini(3F-15C-WINJ)

 
 MELSOFT RT ToolBox3(3F-14C-WINJ)

  MELSOFT RT ToolBox3 Pro(3F-16D-WINJ)
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(6) 取扱説明書 ( 製本版 )

■ご注文形名 ： ● 5F-GA01-PJ01 ： RV-FR シ リーズの取扱説明書セ ッ ト

■概要

本製品に添付の CD-ROM( 取扱説明書 ) の製本版です。

■構成
表 3-23 ： 製品構成

品名 形名 質量 (Kg)注 1）

注 1） 1 セ ッ ト の質量を示し ています。

仕様

取扱説明書 5F-GA01-PJ01 3.0 RV-FR シ リーズの取扱説明書セ ッ ト

安全マニュアル BFP-A3540 - ロボッ ト の取扱に関する安全事項

標準仕様書 BFP-A3469 - ロボッ ト 本体と コ ン ト ローラの仕様

ロボッ ト 本体セ ッ ト ア ッ プから保守まで BFP-A3473 -
ロボッ ト 本体について据付方法と ジ ョ グ操作、

保守点検要領

コ ン ト ローラセ ッ ト ア ッ プ と基本操作から保守まで BFP-A3475 -
コ ン ト ローラについて据付方法と基本操作、

保守点検要領

機能と操作の詳細解説 BFP-A3477 -
コ ン ト ローラや T/B の機能、 操作方法、

MELFA-BASIC VI の解説

ト ラブルシューテ ィ ング BFP-A3479 - エラーの発生原因と その対策

付加軸機能 BFP-A3503 - 付加軸イン タ フ ェースの機能、 操作方法

ト ラ ッキング機能 BFP-A3519 - ト ラ ッキングの機能 ・ 操作方法

GOT 直接接続拡張機能 BFP-A3545 -
GOT と ロボッ ト 間の共有メ モ リのデータ構成、

モニ タ、 操作手順

iQ platform 対応 拡張機能 BFP-A3527 -
シーケンサと ロボッ ト 間の共有メ モ リのデー

タ構成、 モニ タ、 操作手順

安全通信機能 BFP-A3771 - 安全通信機能の使用方法

イーサネ ッ ト 機能 BFP-A3378 -
パソ コ ン と コ ン ト ローラのイーサネ ッ ト 通信

方法
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3.9.2 CR800-Dコ ン ト ローラ用
(1) パラ レル入出力イ ン タ フ ェース

■ご注文形名 ： ● 2D-TZ368( シン ク タ イプ )/2D-TZ378( ソース タ イプ )

■概要

本オプシ ョ ンを コ ン ト ローラに取り付ける こ と で外部入出力をご使用できます。

・ 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 (2D-CBL05 または 2D-CBL15) を用意し ており ますのでご利用 く だ さい。

注 ) 別オプシ ョ ンのパラ レル入出力ユニ ッ ト (2A-RZ361/2A-RZ371) との併用も可能
ですが、 局番の設定はそれぞれ異なる番号でご使用願います。 本イ ン タ フ ェー
スは取り付けたオプシ ョ ンスロ ッ ト の位置によ り局番は自動的に決定されます。
( 局番 0 ～ 1)

■構成
表 3-24 ： 構成機器

■仕様
表 3-25 ： 入力回路の電気仕様

品名 形名 数量
質量

(Kg)注 1）

注 1） 1 セ ッ ト の質量を示し ています。

備考

パラ レル入出力イ ン タ フ ェース 2D-TZ368/

2D-TZ378

1 枚 0.4 入出力 32 点 /32 点

2D-TZ368 はシン ク タ イ プ、 2D-TZ378 はソース タ イプです。

項 　 目 仕 　 様 内部回路 

形式 DC 入力  < シン ク タ イプ >

 < ソース タ イプ >

入力点数 32 

絶縁方式 フ ォ ト カ プ ラ絶縁 

定格入力電圧 DC12V DC24V 

定格入力電流 約 3mA 約 9mA 

使用電圧範囲 DC10.2 ～ 26.4V( リ ッ プル率 5% 以内 ) 

ON 電圧 /ON 電流 DC8V 以上 /2mA 以上 

OFF 電圧 /OFF 電流 DC4V 以下 /1mA 以下 

入力抵抗 約 2.7kΩ 

応答時間 

 

OFF-ON 10ms 以下 (DC24V) 

ON-OFF 10ms 以下 (DC24V) 

コ モン方式 32 点 1 コ モン 

外線接続方式 コネク タ

入力

+24V/+12V
(COM)

2.7K

820

2.7K

820

24G/12G

入力
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表 3-26 ： 出力回路の電気仕様

※ 定格電圧を超えた場合の使用や誤配線は回路が破損する可能性があり ます。

出力回路の保護ヒ ューズは負荷短絡時や誤接続時の故障を防止する ものです。 お客様
で接続される負荷は、 最大定格電流を超えないよ う にご注意願います。 最大定格電流
を越える と内部 ト ラ ンジス タが破損する場合があ り ます。

■取付方法
パラ レル入出力イ ン タ フ ェースは、 コ ン ト ローラに取り付けます。 取り付け方法は別冊の 「取扱説明書

/ コ ン ト ローラセ ッ ト ア ッ プ と基本操作から保守まで」 を参照願います。

コ ン ト ローラのオプシ ョ ンスロ ッ ト に装着する と、 自動的に局番が割り振られます。

SLOT1 ： 局番 0(0 ～ 31)

SLOT2 ： 局番 1(32 ～ 63)

パラ レル入出力ユニ ッ ト 2A-RZ361/2A-RZ371 と併用する場合、 パラ レル入出力イ ン タ
フ ェースの局番に重ならないよ う にし て く だ さい。

図 3-30 ： パラ レル入出力イ ン タ フ ェース取付位置

項 　 目 仕 　 様 内部回路 

形式 ト ラ ンジス タ出力  < シン ク タ イプ >

 < ソース タ イプ >

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

定格負荷電圧範囲 DC10.2 ～ 30V( ピーク電圧 DC30V)

最大負荷電流 0.1A/1 点 (100%)

OFF 時漏洩電流 0.1mA 以下

ON 時最大電圧降下 DC0.9V(TYP.) 注 1）

注 1） 信号を ON し た時の最大電圧降下値です。
出力信号に接続する機器の動作電圧の参考にし て く ださい。

応答

時間 

OFF-ON 10ms 以下 ( 抵抗負荷 )( ハー ド ウ ェ ア応答時間 )

ON-OFF 10ms 以下 ( 抵抗負荷 )( ハー ド ウ ェ ア応答時間 )

ヒ ューズ定格 ヒ ューズ 1.6A(1 コモンに 1 個 ) 予備ヒ ューズ交換可 (3 個

まで )

コモン方式 16 点 1 コモン ( コ モン端子 ： 2 点 )

外線接続方式 コネク タ

外部供

給電源 

電圧 DC12/24V(DC10.2 ～ 30V)

電流 60mA(TYP.DC24V1 コモン当た り )( ベース ド ラ イブ電流 )

+24V/+12V

出力 

24G/12G
ヒューズ 

+24V/+12V

24G/12G

出力 

ヒューズ 

       注意

       注意
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■コネク タのピン配置

図 3-31 ： パラ レル入出力イ ン タ フ ェースのコネク タ ピン配置

■コネク タのピン番号と信号の割付
取り付けるスロ ッ ト によ り局番が決ま り、 汎用入出力信号の割付範囲が固定されます。

表 3-27 ： スロ ッ ト 番号と局番の関係 

表 3-28、 表 3-29 に SLOT1 に取り付けたパラ レル入出力イン タ フ ェースのコネク タ ピン番号と信号番号
割付を示し ます。 他のスロ ッ ト に取り付けた場合は読み替えてご活用願います。

スロ ッ ト 番号 局番
汎用入出力番号範囲

コネク タ <1> コネク タ <2>

SLOT1 0 入力 ： 0 ～ 15
出力 ： 0 ～ 15

入力 ： 16 ～ 31
出力 ： 16 ～ 31

SLOT2 1 入力 ： 32 ～ 47
出力 ： 32 ～ 47

入力 ： 48 ～ 63
出力 ： 48 ～ 63

1B

1A 20A

20B

1D

1C 20C

20D

コネクタ<2>
出力16～31
入力16～31
(局番0の時)

コネクタ<1>
出力0～15
入力0～15
(局番0の時)
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表 3-28 ： コネク タ <1> の信号割付と外部入出力ケーブル 2D-CBL □□の線色一覧 (SLOT1)

表 3-29 ： コネク タ <2> の信号割付と外部入出力ケーブル 2D-CBL □□の線色一覧 (SLOT1)

ピン

番号 
線色 

機 　 能 　 名 ピン

番号 
線色 

機 　 能 　 名 

信号名 電源 ・ コ モン 信号名 電源 ・ コモン 

1C 橙赤 a 24G/12G ： 5D-20D ピン用 1D 橙黒 a +24V/+12V(COM) ： 5D-20D ピン用

2C 灰赤 a COM ： 5C-20C ピン用注 1）

注 1） シン ク タ イプ ： +24V/+12V(COM)、 ソース タ イプ ： 24G/12G

2D 灰黒 a 予約

3C 白赤 a 予約 3D 白黒 a 予約

4C 黄赤 a 予約 4D 黄黒 a 予約

5C 桃赤 a 汎用入力 15 5D 桃黒 a 汎用出力 15

6C 橙赤 b 汎用入力 14 6D 橙黒 b 汎用出力 14

7C 灰赤 b 汎用入力 13 7D 灰黒 b 汎用出力 13

8C 白赤 b 汎用入力 12 8D 白黒 b 汎用出力 12

9C 黄赤 b 汎用入力 11 9D 黄黒 b 汎用出力 11

10C 桃赤 b 汎用入力 10 10D 桃黒 b 汎用出力 10

11C 橙赤 c 汎用入力 9 11D 橙黒 c 汎用出力 9

12C 灰赤 c 汎用入力 8 12D 灰黒 c 汎用出力 8

13C 白赤 c 汎用入力 7 13D 白黒 c 汎用出力 7

14C 黄赤 c 汎用入力 6 14D 黄黒 c 汎用出力 6

15C 桃赤 c 汎用入力 5 操作権入力信号注 2）

注 2） 出荷時に専用信号を割り付けています。 パラ メ ータ で変更できます。

15D 桃黒 c 汎用出力 5

16C 橙赤 d 汎用入力 4 ｻｰﾎﾞ ON 入力信号注 2） 16D 橙黒 d 汎用出力 4

17C 灰赤 d 汎用入力 3 始動入力注 2） 17D 灰黒 d 汎用出力 3 操作権出力信号注 2）

18C 白赤 d 汎用入力 2 ｴﾗｰﾘｾｯﾄ入力信号注 2） 18D 白黒 d 汎用出力 2 ｴﾗｰ発生中出力信号注 2）

19C 黄赤 d 汎用入力 1 ｻｰﾎﾞ OFF 入力信号注 2） 19D 黄黒 d 汎用出力 1 ｻｰﾎﾞ ON 出力信号注 2）

20C 桃赤 d 汎用入力 0 停止入力注 3）

注 3） 出荷時に専用入力信号 ( 停止 ) を割り付けています。 信号番号は固定です。

20D 桃黒 d 汎用出力 0 運転中出力注 2）

ピン

番号 
線色 

機 　 能 　 名 ピン

番号 
線色 

機 　 能 　 名 

信号名 電源 ・ コ モン 信号名 電源 ・ コモン 

1A 橙赤 a 24G/12G ： 5B-20B ピン用 1B 橙黒 a +24V/+12V(COM) ： 5B-20B ピン用

2A 灰赤 a COM ： 5A-20A ピン用注 1）

注 1） シン ク タ イプ ： +24V/+12V(COM)、 ソース タ イプ ： 24G/12G

2B 灰黒 a 予約

3A 白赤 a 予約 3B 白黒 a 予約

4A 黄赤 a 予約 4B 黄黒 a 予約

5A 桃赤 a 汎用入力 31 5B 桃黒 a 汎用出力 31

6A 橙赤 b 汎用入力 30 6B 橙黒 b 汎用出力 30

7A 灰赤 b 汎用入力 29 7B 灰黒 b 汎用出力 29

8A 白赤 b 汎用入力 28 8B 白黒 b 汎用出力 28

9A 黄赤 b 汎用入力 27 9B 黄黒 b 汎用出力 27

10A 桃赤 b 汎用入力 26 10B 桃黒 b 汎用出力 26

11A 橙赤 c 汎用入力 25 11B 橙黒 c 汎用出力 25

12A 灰赤 c 汎用入力 24 12B 灰黒 c 汎用出力 24

13A 白赤 c 汎用入力 23 13B 白黒 c 汎用出力 23

14A 黄赤 c 汎用入力 22 14B 黄黒 c 汎用出力 22

15A 桃赤 c 汎用入力 21 15B 桃黒 c 汎用出力 21

16A 橙赤 d 汎用入力 20 16B 橙黒 d 汎用出力 20

17A 灰赤 d 汎用入力 19 17B 灰黒 d 汎用出力 19

18A 白赤 d 汎用入力 18 18B 白黒 d 汎用出力 18

19A 黄赤 d 汎用入力 17 19B 黄黒 d 汎用出力 17

20A 桃赤 d 汎用入力 16 20B 桃黒 d 汎用出力 16
   オプシ ョ ン   3-160



3

３  コ ン ト ローラ
< 参考 > 当社シーケンサとの接続例

図 3-32 ： 当社シーケンサとの接続例 ( シン ク タ イプ )

以下に保護回路の例を示し ます。

図 3-33 ： 当社シーケンサとの接続例 ( シン ク タ イプ ) 　 保護回路の例

<シンクタイプ>

パラレル入出力インタフェース
(出力)

(入力)

60mA
(+24V/+12V)

出力

出力

ヒューズ (24G/12G)

+24V

外部電源

X

COM

QX41(三菱シーケンサ)

(COM)

入力2.7K

入力

外部電源

+24V

Y

+24V

QY41P(三菱シーケンサ)

COM
24G

重要：入出力回路用電源(DC24V)は、
お客様でご準備願います。

注)お客様装置における、コントローラ
と接続する入出力(非常停止関連、
パラレル入出力関連)用のお客様準
備24V電源の＋側は接地しないでく
ださい。＋側を接地した状態でコン
トローラと接続すると、コントローラ
の故障に繋がります。

<シンクタイプ>

パラレル入出力インタフェース
(出力)

(入力)

60mA
(+24V/+12V)

出力

出力

ヒューズ (24G/12G)

+24V

外部電源

X

COM

QX41(三菱シーケンサ)

(COM)

入力2.7K

入力

外部電源

+24V

Y

+24V

QY41P(三菱シーケンサ)

COM
24G

重要：入出力回路用電源(DC24V)は、
お客様でご準備願います。

注)お客様装置における、コントローラ
と接続する入出力(非常停止関連、
パラレル入出力関連)用のお客様準
備24V電源の＋側は接地しないでく
ださい。＋側を接地した状態でコン
トローラと接続すると、コントローラ
の故障に繋がります。
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図 3-34 ： 当社シーケンサとの接続例 ( ソース タ イプ )

以下に保護回路の例を示し ます。

図 3-35 ： 当社シーケンサとの接続例 ( ソース タ イプ ) 　 保護回路の例

<ソースタイプ>

パラレル入出力インタフェース

(出力)

(入力)

60mA
(+24V/+12V)

出力

出力

ヒューズ

(24G/12G)

+24V

外部電源

X

QX81(三菱シーケンサ)

(COM)

入力2.7K

入力

外部電源

+24V

Y

+24V

QY81P(三菱シーケンサ)

24G

重要：入出力回路用電源(DC24V)は、
お客様でご準備願います。

注)お客様装置における、コントローラ
と接続する入出力(非常停止関連、
パラレル入出力関連)用のお客様準
備24V電源の＋側は接地しないでく
ださい。＋側を接地した状態でコン
トローラと接続すると、コントローラ
の故障に繋がります。

COM

<ソースタイプ>

パラレル入出力インタフェース

(出力)

(入力)

60mA
(+24V/+12V)

出力

出力

ヒューズ

(24G/12G)

+24V

外部電源

X

QX81(三菱シーケンサ)

(COM)

入力2.7K

入力

外部電源

+24V

Y

+24V

QY81P(三菱シーケンサ)

24G

重要：入出力回路用電源(DC24V)は、
お客様でご準備願います。

注)お客様装置における、コントローラ
と接続する入出力(非常停止関連、
パラレル入出力関連)用のお客様準
備24V電源の＋側は接地しないでく
ださい。＋側を接地した状態でコン
トローラと接続すると、コントローラ
の故障に繋がります。

COM

<ソースタイプ>

パラレル入出力インタフェース

(出力)

(入力)

60mA
(+24V/+12V)

出力

出力

ヒューズ

(24G/12G)

+24V

外部電源

X

QX81(三菱シーケンサ)

(COM)

入力2.7K

入力

外部電源

+24V

Y

+24V

QY81P(三菱シーケンサ)

24G

重要：入出力回路用電源(DC24V)は、
お客様でご準備願います。

注)お客様装置における、コントローラ
と接続する入出力(非常停止関連、
パラレル入出力関連)用のお客様準
備24V電源の＋側は接地しないでく
ださい。＋側を接地した状態でコン
トローラと接続すると、コントローラ
の故障に繋がります。

COM
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(2) 外部入出力ケーブル

■ご注文形名 ： ● 2D-CBL □□ 　 　 　 　 　 　 　 注 ) □□はケーブル長を示し ます。 (05 ： 5m、 15 ： 15m)

■概要
パラ レル入出力イン タ フ ェースのコネク タに外部の周辺機器を接続する場合の専
用ケーブルです。 パラ レル入出力ユニ ッ ト 用は別オプシ ョ ン 2A-CBL □□です。
一端が、 パラ レル入出力イ ン タ フ ェースのコネク タに適合し、 他端はフ リーと
なっています。 周辺機器側の入出力信号は、 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 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。

■構成
表 3-30 ： 構成機器

■仕様
表 3-31 ： 仕様

■コネク タ ピン番号と線色
表 3-32 ： コネク タ ピン番号と線色

注 ) ピン番号は、 コネク タ <1> が 1C, 2C, ..... 20C, 1D, 2D, ...... 20D、 コネク タ <2> が 1A, 2A, ..... 20A, 1B, 2B, 
...... 20B です。

品名 形名 数量 質量 (Kg)注 1）

注 1） 1 セ ッ ト の質量を示し ています。

備考

外部入出力ケーブル 2D-CBL □□ 1 個 0.7(5m)

1.84(15m)
5m、 または 15m

項目 仕様

電線サイズ × 芯線数 AWG #28 x 20P(40 芯 )

全長 5m、 15m

ﾋﾟﾝ番号 線色 ﾋﾟﾝ番号 線色 ﾋﾟﾝ番号 線色 ﾋﾟﾝ番号 線色 

1A/C 橙赤 a 11A/C 橙赤 c 1B/D 橙黒 a 11B/D 橙黒 c

2A/C 灰赤 a 12A/C 灰赤 c 2B/D 灰黒 a 12B/D 灰黒 c

3A/C 白赤 a 13A/C 白赤 c 3B/D 白黒 a 13B/D 白黒 c

4A/C 黄赤 a 14A/C 黄赤 c 4B/D 黄黒 a 14B/D 黄黒 c

5A/C 桃赤 a 15A/C 桃赤 c 5B/D 桃黒 a 15B/D 桃黒 c

6A/C 橙赤 b 16A/C 橙赤 d 6B/D 橙黒 b 16B/D 橙黒 d

7A/C 灰赤 b 17A/C 灰赤 d 7B/D 灰黒 b 17B/D 灰黒 d

8A/C 白赤 b 18A/C 白赤 d 8B/D 白黒 b 18B/D 白黒 d

9A/C 黄赤 b 19A/C 黄赤 d 9B/D 黄黒 b 19B/D 黄黒 d

10A/C 桃赤 b 20A/C 桃赤 d 10B/D 桃黒 b 20B/D 桃黒 d
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■接続 ・ 外形寸法
各信号線 (40 本 ) の被覆には、 識別カ ラー表示と ド ッ ト マークがあり ます。

「表 3-32 コネク タ ピン番号と線色」 を参照し て接続し て く だ さい。

図 3-36 ： 接続 ・ 外形寸法

( 例 ) ピン番号 ： カ ラー表示

       1    ： 橙 / 赤 /a

プ リ ン ト マークの種別

プ リ ン ト マークの色

絶縁体の色

線色タイプ  

  

aタイプ  

プリントマークのパターン  

ドット1個 

ドット2個 

ドット3個 

ドット4個 

bタイプ  

cタイプ  

dタイプ  

1A/C 1B/D

20A/C 20B/D

プ ラグ型名 ( 富士通製 )   コネク タ ： FCN-361J040-AU

                                      カバー   ： FCN-360C040-B
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(3) パラ レル入出力ユニ ッ ト

■ご注文形名 ： ● 2A-RZ361( シン ク タ イプ )/2A-RZ371( ソース タ イプ )

■概要

外部入出力を増設する時に使用し 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 (2A-CBL05 または 2A-CBL15) を用意し てお り ますのでご利用 く だ さ
い。

・ 外部入出力信号ロジ ッ クがシン ク タ イプの場合は 2A-RZ361 を、 ソース タ イ
プの場合は 2A-RZ371 をご使用 く だ さい。

注 ) 別オプシ ョ ンのパラ レル入出力イ ン タ フ ェース (2D-TZ368/2D-TZ378) との併用も可能ですが、 局番の
設定はそれぞれ異なる番号でご使用願います。 パラ レル入出力イン タ フ ェースは取り付けたオプシ ョ
ンスロ ッ ト の位置によ り局番が自動的に 0 ～ 1 の範囲で決定されます。

■構成
表 3-33 ： 構成機器

■仕様
1) 本ユニ ッ ト の接続局数は、 最大 8 局です。 (1 局 /1 台占有 )

別オプシ ョ ンのパラ レル入出力イン タ フ ェース (2D-TZ368/2D-TZ378) との併用も可能で、 合わせて
最大 8 局まで と な り ます。 この場合、 互いに局番が異なるよ う に設定し てご使用願います。

2) お客様で電源 (24V) をご準備いただき、 電源接続用ケーブル (DCcable-2) で接続し て く ださい。
また、 入出力回路配線用に別途 24V 電源が必要です。

表 3-34 ： 入力回路の電気仕様

品名 形名 数量 質量 (Kg)注 1）

注 1） 1 セ ッ ト の質量を示し ています。

備考

パラ レル入出力ユニ ッ ト 2A-RZ361/

2A-RZ371

1 個 0.7 入出力 32 点 /32 点

2A-RZ361 はシン ク タ イプ、 2A-RZ371 はソース タ イ プ

です。

ロボ ッ ト I/O リ ン ク接続コネク タ NETcable-1 2 ｾｯﾄ - ピン付コネク タ です。

ケーブルはお客様でご用意、 配線願います。

電源接続コネク タ DCcable-2 各

1 ｾｯﾄ

- ピン付コネク タ です。

ケーブルはお客様でご用意、 配線願います。

ター ミ ネータ R-TM 1 個 - 100Ω(1/4W)

項 　 目 仕 　 様 内部回路 

形式 DC 入力  < シン ク タ イプ >

 < ソース タ イプ >

入力点数 32 

絶縁方式 フ ォ ト カ プ ラ絶縁 

定格入力電圧 DC12V DC24V

定格入力電流 約 3mA 約 7mA 

使用電圧範囲 DC10.2 ～ 26.4V( リ ッ プル率 5% 以内 ) 

ON 電圧 /ON 電流 DC8V 以上 /2mA 以上 

OFF 電圧 /OFF 電流 DC4V 以下 /1mA 以下 

入力抵抗 約 3.3kΩ 

応答時間 

 

OFF-ON 10ms 以下 (DC24V) 

ON-OFF 10ms 以下 (DC24V) 

コ モン方式 8 点 1 コモン 

外線接続方式 コネク タ

入力

+24V/+12V
(COM)

3.3K

820

3.3K

820

24G/12G

入力
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表 3-35 ： 出力回路の電気仕様

※ 定格電圧を超えた場合の使用や誤配線は回路が破損する可能性があり ます。

出力回路の保護ヒ ューズは負荷短絡時や誤接続時の故障を防止する ものです。 お客様
で接続される負荷は、 最大定格電流を超えないよ う にご注意願います。 最大定格電流
を越える と内部 ト ラ ンジス タが破損する場合があ り ます。

パラ レル入出力ユニ ッ ト の制御用電源 (DCcable-2) は、 ロボ ッ ト コ ン ト ローラの電源を
ON するよ り前に電源を ON にし て く だ さい。

項 　 目 仕 　 様 内部回路 

形式 ト ラ ンジス タ出力  < シン ク タ イプ >

 < ソース タ イプ >

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 

定格負荷電圧範囲 DC10.2 ～ 30V( ピーク電圧 DC30V) 

最大負荷電流 0.1A/1 点 (100%) 

OFF 時漏洩電流 0.1mA 以下 

ON 時最大電圧降下 DC0.9V(TYP.) 注 1）

注 1） 信号を ON し た時の最大電圧降下値です。
出力信号に接続する機器の動作電圧の参考にし て く だ さい。

応答時間 OFF-ON 2ms 以下 ( 抵抗負荷 )( ハー ド ウ ェ ア応答時間 ) 

ON-OFF 2ms 以下 ( 抵抗負荷 )( ハー ド ウ ェ ア応答時間 ) 

ヒ ューズ定格 ヒ ューズ 3.2A(1 コモンに 1 個 ) 交換不可 

コモン方式 8 点 1 コ モン ( コモン端子 ： 4 点 ) 

外線接続方式 コネク タ

外部供給電源 電圧 DC12/24V(DC10.2 ～ 30V) 

電流 60mA(TYP.DC24V1 コモン当た り )( ベース ド ラ イ

ブ電流 )

+24V/+12V

出力 

24G/12G
ヒューズ 

+24V/+12V

24G/12G

出力 

ヒューズ 

       注意

       注意
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図 3-37 ： 接続ケーブルの仕様

添付部品と メ ーカ一覧

形名 コネク タ形名 コ ン タ ク ト 形名 抵抗 メ ーカ

NETcable-1

1-178288-3 (2 個 ) 1-175218-2 (6 個 ) - タ イ コ エレ ク ト ロニクス

51103-0300 (1 個 ) 50351-8100 (3 個 ) - MOLEX

J21DF-06V-KX-L(1 個 ) SJ2F-01GF-P1.0(4 個 ) - 日本圧着端子製造

DCcable-2 2-178288-3 (1 個 ) 1-175218-5  (3 個 ) - タ イ コ エレ ク ト ロニクス

R-TM 1-178288-3 (1 個 ) 1-175218-3  (2 個 ) 100Ω(1/4W) (1 個 ) KOA 相当品

注 1)+24V 電源はお客様ご用意と な り ます。 ( 消費電流は約 0.3A です )
 お客様装置における、 コ ン ト ローラ と接続する入出力 （非常停止関連、 パラ レル入出力関連） 用のお客様準備 24V
電源の＋側は接地し ないで く だ さい。 ＋側を接地し た状態でコ ン ト ローラ と接続する と、 コ ン ト ローラの故障に繋
がり ます。

注 2) ネ ッ ト ワークケーブルに使用するケーブルは一般計装用ケーブルでも使用可能ですが、 AWG #22(0.3mm2) 以上のツ
イス ト ペアケーブルのシールド品をご使用 く だ さい。
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■取付方法
増設するパラ レル入出力ユニ ッ ト は、 コ ン ト ローラの外部に設置し ます。 接続はコ ン ト ローラ前面の

RIO コネク タから、 ネ ッ ト ワーク接続ケーブル (NETcable-1) で接続し ます。

図 3-38 ： パラ レル入出力ユニ ッ ト 取付方法

6 0
5 4 6

放
熱

、
配

線
余

裕

1
5
0

6
1
5
6

2 - Ｍ ５ ネ ジ

6

1
6
8

放
熱

余
裕

1 2 8

(17 5 )

1
00

天

配 線 余 裕

(40 )

地

< 2A - R Z 361 >

制 御 盤 取 付 寸 法  

2 A -R Z 3 61/ 2 A - R Z 37 1 の 取 付 寸 法

6

< 2A - R Z 371 >

2A-RZ361/2A-RZ371 の取付寸法 ( コ ン ト ローラ外部取付 )
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図 3-39 ： 増設パラ レル入出力ユニ ッ ト の接続方法

局番設定
  1 . . . 6  

＜CN100＞
＜CN300＞  

局番設定
   7  

＜CN100＞

＜CN300＞  

NETcable-1
ケーブル

R-TM
ターミネータ

パラレル入出力ユニット 1 . . . . 6  パラレル入出力ユニット7

RIOコネクタ

DCINコネクタ

RIO2コネクタRIO1コネクタ

NETcable-1
ケーブル

DCcable-2
ケーブル

RIO2ｺﾈｸﾀ

RIO1ｺﾈｸﾀ

DCINｺﾈｸﾀ

前 面

FGFG

入出力ユニット底面
コネクタ配置図

注1)

注1)

RIO2コネクタRIO1コネクタ

DCINコネクタ

DCcable-2
ケーブル

100mm以内
*1)

フェライトコア

FG
*2)

20～30mm
金属製ブレード部

シース シース

*2)　ケーブルアースクランプ

ｼｰｽはｹｰﾌﾞﾙのｺﾈｸﾀ端から200～300mmの箇所を目安に
ｶﾊﾞｰの着脱ができる程度の位置で剥いてください。
※ｼｰﾙﾄﾞ線に傷をつけないようにご注意願います。

*1)　フェライトコアはそれぞれのコネクタから100mm
　　　以内に取り付けてください。

注2)

コ ン ト ローラ前面にある RIO コネク タへ NETcable-1 を接続し ます。 各ユニ ッ ト は、 デイジーチ ェ イ
ンになるよ う に接続し て く だ さい。
最終ユニ ッ ト にはター ミ ネータ (R-TM) を必ず取り付けて く ださい。

注 1)NETcable-1 は、 ノ イズ対策のため必ずシールド ケーブルを使用し て く だ さい。
シールド ケーブルをご使用にならない場合はノ イズによ り誤動作する場合があ り ます。
また、 シールドは必ず FG へ接続し て く だ さい。

注 2) 必要に応じ てケーブルにフ ェ ラ イ ト コ アを取り付けて く だ さい。
　 フ ェ ラ イ ト コア推奨品 ： E04SR301334 ( メ ーカ ： 星和電機株式会社）
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■コネク タのピン配置

図 3-40 ： パラ レル入出力ユニ ッ ト のコネク タ ピン配置

■コネク タのピン番号と信号の割付
局番の設定によ り汎用入出力信号の割付範囲が決ま り ます。

別オプシ ョ ンのパラ レル入出力イ ン タ フ ェース (2D-TZ368/2D-TZ378) との併用も可能ですが、 局番の設
定はそれぞれ異なる番号でご使用願います。

表 3-36 ： 設定局番と入出力信号割付 

表 3-37、 表 3-38 に局番 0 のパラ レル入出力ユニ ッ ト のコネク タ ピン番号と信号番号割付を示し ます。
他の局番に設定した場合は読み替えてご活用願います。

ユニ ッ ト 数 設定局番 CN100 CN300

1 台目 0 入力 ： 0 ～ 15
出力 ： 0 ～ 15

入力 ： 16 ～ 31
出力 ： 16 ～ 31

2 台目 1 入力 ： 32 ～ 47
出力 ： 32 ～ 47

入力 ： 48 ～ 63
出力 ： 48 ～ 63

3 台目 2 入力 ： 64 ～ 79
出力 ： 64 ～ 79

入力 ： 80 ～ 95
出力 ： 80 ～ 95

4 台目 3 入力 ： 96 ～ 111
出力 ： 96 ～ 111

入力 ： 112 ～ 127
出力 ： 112 ～ 127

5 台目 4 入力 ： 128 ～ 143
出力 ： 128 ～ 143

入力 ： 144 ～ 159
出力 ： 144 ～ 159

6 台目 5 入力 ： 160 ～ 175
出力 ： 160 ～ 175

入力 ： 176 ～ 191
出力 ： 176 ～ 191

7 台目 6 入力 ： 192 ～ 207
出力 ： 192 ～ 207

入力 ： 208 ～ 223
出力 ： 208 ～ 223

8 台目 7 入力 ： 224 ～ 239
出力 ： 224 ～ 239

入力 ： 240 ～ 255
出力 ： 240 ～ 255

50

26

25

1

局番設定 

TXD 

LED表示 

入力0～15 

出力0～15

＜CN100＞ 

＜CN300＞ 

入力16～31 

出力16～31

(局番0の場合)

(局番0の場合)

※2A-RZ361/2A-RZ371 は、 入出力 32/32 点ユニ ッ ト (1 局占有 )

*1)TXD LED 表示

通信の状態を表し ています。
う す く 光っている状態が正
常です。 光り方の明暗は通
信内容によ り異な り ます。

　 　 　 *1)
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表 3-37 ： コネク タ CN100 の信号割付と外部入出力ケーブル 2A-CBL □□の線色一覧 ( 局番 0)

ピン

番号 
線色 

機 　 能 　 名 ピン

番号 
線色 

機 　 能 　 名 

汎 　 用 専用 / 電源 ・ コモン 汎 　 用 専用 / 電源 ・ コ モン 

1 橙赤 A FG 26 橙青 A FG

2 灰赤 A 0V ： 4-7 ピン用、 10-13 ピン用 27 灰青 A 0V ： 29-32 ピン用、 35-38 ピン用

3 白赤 A 12V/24V ： 4-7 ピン用 28 白青 A 12V/24V ： 29-32 ピン用

4 黄赤 A 汎用出力 0 運転中出力注 1）

注 1） 出荷時に専用信号を割り付けています。 パラ メ ータ で変更できます。

29 黄青 A 汎用出力 4

5 桃赤 A 汎用出力 1 ｻｰﾎﾞ ON 出力信号注 1） 30 桃青 A 汎用出力 5

6 橙赤 B 汎用出力 2 ｴﾗｰ発生中出力信号注 1） 31 橙青 B 汎用出力 6

7 灰赤 B 汎用出力 3 操作権出力信号注 1） 32 灰青 B 汎用出力 7

8 白赤 B 0V ： 4-7 ピン用、 10-13 ピン用 33 白青 B 0V ： 29-32 ピン用、 35-38 ピン用

9 黄赤 B 12V/24V ： 10-13 ピン用 34 黄青 B 12V/24V ： 35-38 ピン用

10 桃赤 B 汎用出力 8 35 桃青 B 汎用出力 12

11 橙赤 C 汎用出力 9 36 橙青 C 汎用出力 13

12 灰赤 C 汎用出力 10 37 灰青 C 汎用出力 14

13 白赤 C 汎用出力 11 38 白青 C 汎用出力 15

14 黄赤 C COM0 ： 15-22 ピン用注 2）

注 2） シン ク タ イプ :12V/24V(COM), ソース タ イプ :0V(COM)

39 黄青 C COM1 ： 40-47 ピン用注 2）

15 桃赤 C 汎用入力 0 停止入力注 3）

注 3） 出荷時に専用入力信号 ( 停止 ) を割り付けています。 信号番号は固定です。

40 桃青 C 汎用入力 8

16 橙赤 D 汎用入力 1 ｻｰﾎﾞ OFF 入力信号注 1） 41 橙青 D 汎用入力 9

17 灰赤 D 汎用入力 2 ｴﾗｰﾘｾｯﾄ入力信号注 1） 42 灰青 D 汎用入力 10

18 白赤 D 汎用入力 3 始動入力注 1） 43 白青 D 汎用入力 11

19 黄赤 D 汎用入力 4 ｻｰﾎﾞ ON 入力信号注 1） 44 黄青 D 汎用入力 12

20 桃赤 D 汎用入力 5 操作権入力信号注 1） 45 桃青 D 汎用入力 13

21 橙赤 E 汎用入力 6 46 橙青 E 汎用入力 14

22 灰赤 E 汎用入力 7 47 灰青 E 汎用入力 15

23 白赤 E 予約 48 白青 E 予約

24 黄赤 E 予約 49 黄青 E 予約

25 桃赤 E 予約 50 桃青 E 予約
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表 3-38 ： コネク タ CN300 の信号割付と外部入出力ケーブル 2A-CBL □□の線色一覧 ( 局番 0)

ピン

番号 
線色 

機 　 能 　 名 ピン

番号 
線色 

機 　 能 　 名 

汎 　 用 専用 / 電源 ・ コ モン 汎 　 用 専用 / 電源 ・ コモン 

1 橙赤 A FG 26 橙青 A FG

2 灰赤 A 0V ： 4-7 ピン用、 10-13 ピン用 27 灰青 A 0V ： 29-32 ピン用、 35-38 ピン用

3 白赤 A 12V/24V ： 4-7 ピン用 28 白青 A 12V/24V ： 29-32 ピン用

4 黄赤 A 汎用出力 16 29 黄青 A 汎用出力 20

5 桃赤 A 汎用出力 17 30 桃青 A 汎用出力 21

6 橙赤 B 汎用出力 18 31 橙青 B 汎用出力 22

7 灰赤 B 汎用出力 19 32 灰青 B 汎用出力 23

8 白赤 B 0V ： 4-7 ピン用、 10-13 ピン用 33 白青 B 0V ： 29-32 ピン用、 35-38 ピン用

9 黄赤 B 12V/24V ： 10-13 ピン用 34 黄青 B 12V/24V ： 35-38 ピン用

10 桃赤 B 汎用出力 24 35 桃青 B 汎用出力 28

11 橙赤 C 汎用出力 25 36 橙青 C 汎用出力 29

12 灰赤 C 汎用出力 26 37 灰青 C 汎用出力 30

13 白赤 C 汎用出力 27 38 白青 C 汎用出力 31

14 黄赤 C COM0 ： 15-22 ピン用注 1）

注 1） シン ク タ イプ :12V/24V(COM), ソース タ イプ :0V(COM)

39 黄青 C COM1 ： 40-47 ピン用注 1）

15 桃赤 C 汎用入力 16 40 桃青 C 汎用入力 24

16 橙赤 D 汎用入力 17 41 橙青 D 汎用入力 25

17 灰赤 D 汎用入力 18 42 灰青 D 汎用入力 26

18 白赤 D 汎用入力 19 43 白青 D 汎用入力 27

19 黄赤 D 汎用入力 20 44 黄青 D 汎用入力 28

20 桃赤 D 汎用入力 21 45 桃青 D 汎用入力 29

21 橙赤 E 汎用入力 22 46 橙青 E 汎用入力 30

22 灰赤 E 汎用入力 23 47 灰青 E 汎用入力 31

23 白赤 E 予約 48 白青 E 予約

24 黄赤 E 予約 49 黄青 E 予約

25 桃赤 E 予約 50 桃青 E 予約
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< 参考 > 当社シーケンサとの接続例

図 3-41 ： 当社シーケンサとの接続例 ( シン ク タ イプ )

以下に保護回路の例を示し ます。

図 3-42 ： 当社シーケンサとの接続例 ( シン ク タ イプ ) 　 保護回路の例

<シンクタイプ>

パラレル入出力ユニット
(出力)

(入力)

60mA
(+24V/+12V)

出力

出力

ヒューズ (24G/12G)

+24V

外部電源

X

COM

QX41(三菱シーケンサ)

(COM)

入力3.3K

入力

外部電源

+24V

Y

+24V

QY41P(三菱シーケンサ)

COM
24G

重要：入出力回路用電源(DC24V)は、
お客様でご準備願います。

注)お客様装置における、コントローラ
と接続する入出力(非常停止関連、
パラレル入出力関連)用のお客様準
備24V電源の＋側は接地しないでく
ださい。＋側を接地した状態でコン
トローラと接続すると、コントローラ
の故障に繋がります。

<シンクタイプ>

パラレル入出力ユニット
(出力)

(入力)

60mA
(+24V/+12V)

出力

出力

ヒューズ (24G/12G)

+24V

外部電源

X

COM

QX41(三菱シーケンサ)

(COM)

入力3.3K

入力

外部電源

+24V

Y

+24V

QY41P(三菱シーケンサ)

COM
24G

重要：入出力回路用電源(DC24V)は、
お客様でご準備願います。

注)お客様装置における、コントローラ
と接続する入出力(非常停止関連、
パラレル入出力関連)用のお客様準
備24V電源の＋側は接地しないでく
ださい。＋側を接地した状態でコン
トローラと接続すると、コントローラ
の故障に繋がります。
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図 3-43 ： 当社シーケンサとの接続例 ( ソース タ イプ )

以下に保護回路の例を示し ます。

図 3-44 ： 当社シーケンサとの接続例 ( ソース タ イプ ) 　 保護回路の例

<ソースタイプ>

パラレル入出力ユニット

(出力)

(入力)

60mA
(+24V/+12V)

出力

出力

ヒューズ

(24G/12G)

+24V

外部電源

X

QX81(三菱シーケンサ)

(COM)

入力3.3K

入力

外部電源

+24V

Y

+24V

QY81P(三菱シーケンサ)

24G

重要：入出力回路用電源(DC24V)は、
お客様でご準備願います。

注)お客様装置における、コントローラ
と接続する入出力(非常停止関連、
パラレル入出力関連)用のお客様準
備24V電源の＋側は接地しないでく
ださい。＋側を接地した状態でコン
トローラと接続すると、コントローラ
の故障に繋がります。

COM

<ソースタイプ>

パラレル入出力ユニット

(出力)

(入力)

60mA
(+24V/+12V)

出力

出力

ヒューズ

(24G/12G)

+24V

外部電源

X

QX81(三菱シーケンサ)

(COM)

入力3.3K

入力

外部電源

+24V

Y

+24V

QY81P(三菱シーケンサ)

24G

重要：入出力回路用電源(DC24V)は、
お客様でご準備願います。

注)お客様装置における、コントローラ
と接続する入出力(非常停止関連、
パラレル入出力関連)用のお客様準
備24V電源の＋側は接地しないでく
ださい。＋側を接地した状態でコン
トローラと接続すると、コントローラ
の故障に繋がります。

COM
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(4) 外部入出力ケーブル

■ご注文形名 ： ● 2A-CBL □□ 　 　 　 　 　 　 　 注 ) □□はケーブル長を示し ます。 (05 ： 5m、 15 ： 15m)

■概要
パラ レル入出力ユニ ッ ト のコネク タに外部の周辺機器を接続する場合の専用
ケーブルです。 パラ レル入出力イン タ フ ェース用は別オプシ ョ ン 2D-CBL □□
です。
一端が、 パラ レル入出力ユニ ッ ト 上のコネク タに適合し、 他端はフ リーと なっ
ています。 周辺機器側の入出力信号は、 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 を増設した場合、 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。

■構成
表 3-39 ： 構成機器

■仕様
表 3-40 ： 仕様

■コネク タ ピン番号と線色
表 3-41 ： コネク タ ピン番号と線色

品名 形名 数量 質量 (Kg)注 1）

注 1） 1 セ ッ ト の質量を示し ています。

備考

外部入出力ケーブル 2A-CBL □□ 1 個 0.7(5m)

1.84(15m)
5m、 または 15m

項目 仕様

芯線数 × 電線サイズ 50 芯 ×AWG #28

全長 5m、 15m

ﾋﾟﾝ番号 線色 ﾋﾟﾝ番号 線色 ﾋﾟﾝ番号 線色 ﾋﾟﾝ番号 線色 ﾋﾟﾝ番号 線色 

1 橙赤 A 11 橙赤 C 21 橙赤 E 31 橙青 B 41 橙青 D

2 灰赤 A 12 灰赤 C 22 灰赤 E 32 灰青 B 42 灰青 D

3 白赤 A 13 白赤 C 23 白赤 E 33 白青 B 43 白青 D

4 黄赤 A 14 黄赤 C 24 黄赤 E 34 黄青 B 44 黄青 D

5 桃赤 A 15 桃赤 C 25 桃赤 E 35 桃青 B 45 桃青 D 

6 橙赤 B 16 橙赤 D 26 橙青 A 36 橙青 C 46 橙青 E

7 灰赤 B 17 灰赤 D 27 灰青 A 37 灰青 C 47 灰青 E

8 白赤 B 18 白赤 D 28 白青 A 38 白青 C 48 白青 E

9 黄赤 B 19 黄赤 D 29 黄青 A 39 黄青 C 49 黄青 E

10 桃赤 B 20 桃赤 D 30 桃青 A 40 桃青 C 50 桃青 E
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■接続 ・ 外形寸法
各信号線 (50 本 ) の被覆には、 識別カ ラー表示と ド ッ ト マークがあり ます。

「表 3-41 コネク タ ピン番号と線色」 を参照し て接続し て く だ さい。

図 3-45 ： 接続 ・ 外形寸法

( 例 ) ピン番号 ： カ ラー表示

       1    ： 橙 / 赤 /A

プ リ ン ト マークの種別

プ リ ン ト マークの色

絶縁体の色

プリントマークの種別  
  

  

  

Aタイプ  
  

  

  

Bタイプ  
  

  

  

Cタイプ  
  

  

  

Dタイプ  
  

  

  

Eタイプ  
  

プリントマークの種別  
  

  

  

Fタイプ  
  

  

  

Gタイプ  
  

  

  

Hタイプ  
  

  

  

Iタイプ  
  

  

  

Jタイプ  

プリントマークのパターン  プリントマークのパターン  

レセプタクル形名（基　板　側）：57AE-40500-21D(D8)  

プラグ形名　　　（ケーブル側）：57YE-30500-2(D8) 

……DDK（第一電子工業）  
  

メーカ  

……DDK（第一電子工業） 

26 

5000 

6
6
 

50 25 

1 

18.5 

1 

18.5 

18.5 

連続  

18.5 

1.5 

1.5 

1.5 

1.5 

18.5 

3 

3 

3 

18.5 

18.5 

18.5 

7.5 

7.5 

連続  

35.7 

13.54 

16.2 9.27 

7
6
.7

4
 

6
4
.5

3
 

5
1
.8

1
6
 

2
.1

5
9
 

注1) プラグの形名は本ケーブルの仕様を表わしているものです。
       お客様にてケーブルを作成される場合は、以下に示すコネクタを推奨します。
       ・プラグ形（ケーブル側） ： ５７Eシリーズ（ハンダ付けタイプ）･･･････････････DDK（第一電子工業）
                                           ５７FEシリーズ（フラットケーブル圧接タイプ）･････DDK（第一電子工業）
                 

注1)
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(5) CC-Link イ ン タ フ ェース

■ご注文形名 ： ● 2D-TZ576

■概要
CC-Link イン タ 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 のフ ィ ールド ネ ッ ト
ワーク機能を付加するオプシ ョ ンです。

■構成
表 3-42 ： 構成機器

表 3-43 ： お客様ご準備品

図 3-46 ： CC-Link 製品構成例

品名 形名 数量 質量 (Kg)注 1）

注 1） 1 セ ッ ト の質量を示し ています。

備考

CC-Link イ ン タ フ ェースカー ド TZ576 1 個 0.6

取扱説明書 BFP-A8634 1 枚 - CD-ROM

フ ェ ラ イ ト コ ア E04SR301334 2 個 -

ノ イズ対策のため、 必ず取付けて く だ さい。ケーブルク ラ ンプ AL4 2 個 -

AL5 2 個 -

通信用オン ラ イ ン コネク タ A6CON-LJ5P 1 個 -

終端抵抗 A6CON-TR11N 1 個 - 抵抗値 ： 110Ω

通信用ワン タ ッ チコネク タ プ ラグ A6CON-L5P 2 個 -

品名 形名 数量 備考

マス タ局

FX3U-16CCL-M(FX シ リーズ )

1

RJ61BT11(R シ リーズ )

QJ61BT11(Q シ リーズ )

QJ61BT11N(Q シ リーズ )

AJ61QBT11(QnA シ リーズ )

A1SJ61QBT11(QnAS シ リーズ )

AJ61BT11(A シ リーズ )

A1SJ61BT11(AnS シ リーズ )

A80BD-J61BT11( パソ コ ン用ボー ド )

通信ケーブル - 1 本 専用ケーブル
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■仕様
表 3-44 ： 仕様

項目 仕様 備考

通信機能 ビ ッ ト データ と ワー ド データの伝送が可能 ワー ド データはレジ
ス タにて使用

局タ イプ イ ンテ リ ジ ェ ン ト デバイス局注 1）

注 1） ト ラ ンジ ェ ン ト 伝送機能、 および FX シ リーズのイ ンテ リ ジ ェ ン ト デバイス未対応の機種には対応し てお り ません。

サポー ト 局 ローカル局 マス タ局の機能な し

CC-Link 対応バージ ョ ン Ver.2 拡張サイ ク リ ッ ク設
定が可能

装着可能オプシ ョ ンスロ ッ ト スロ ッ ト 1 ～ 2 対応

装着可能枚数 1 枚 複数枚差しは不可

局番号 1 ～ 64 局まで設定可能 4 局占有時は、 連続局
番号と な り ます。

伝送速度 10M/5M/2.5M/625k/156k bps

局番 1 ～ 64 局まで設定可能 複数局占有時は、 連
続局番号と な り ます。

占有局数 1/2/3/4 局占有の設定が可能

拡張サイ ク リ ッ ク設定 1/2/4/8 倍設定が可能

制御
仕様

最大リ ン ク点数

リ モー ト 入出力 (RX、 RY) 各 896 点 最後 2 点は使用不可

リ モー ト レジス タ (RWr、 RWw) 各 128 レジス タ 16bit/1
レジス タ

拡張サイ ク リ ッ ク設定 - 1 倍設定 2 倍設定 4 倍設定 8 倍設定

1 台当た りの
リ ン ク点数

1 局
占有時

リ モー ト 入出力 (RX、 RY) 各 32 点 各 32 点 各 64 点 各 128 点

リ モー ト レジス タ (RWw) 4 ワー ド 8 ワー ド 16 ワー ド 32 ワー ド

リ モー ト レジス タ (RWr) 4 ワー ド 8 ワー ド 16 ワー ド 32 ワー ド

2 局
占有時

リ モー ト 入出力 (RX、 RY) 各 64 点 各 96 点 各 192 点 各 384 点

リ モー ト レジス タ (RWw) 8 ワー ド 16 ワー ド 32 ワー ド 64 ワー ド

リ モー ト レジス タ (RWr) 8 ワー ド 16 ワー ド 32 ワー ド 64 ワー ド

3 局
占有時

リ モー ト 入出力 (RX、 RY) 各 96 点 各 160 点 各 320 点 各 640 点

リ モー ト レジス タ (RWw) 12 ワー ド 24 ワー ド 48 ワー ド 96 ワー ド

リ モー ト レジス タ (RWr) 12 ワー ド 24 ワー ド 48 ワー ド 96 ワー ド

4 局
占有時

リ モー ト 入出力 (RX、 RY) 各 128 点 各 224 点 各 448 点 各 896 点

リ モー ト レジス タ (RWw) 16 ワー ド 32 ワー ド 64 ワー ド 128
ワー ド

リ モー ト レジス タ (RWr) 16 ワー ド 32 ワー ド 64 ワー ド 128
ワー ド

最大占有局数 4 局

ロボ ッ ト コ ン ト ローラの入出力先頭番号 6000 番～
パラ メ ータ 「CCFIX」 の設定によ り局番に対応し た番号

と な り ます。
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■機能
(1) 通信機能

・ 使用可能点数はビ ッ ト 制御が最大 896 点、 ワー ド制御が最大 128 点です。

(2) イージーセ ッ ト ア ッ プ
・ CC-Link イン タ フ ェースカー ドの設定は、 パラ メ ータ でおこないます。
・ ロボ ッ ト コ ン ト ローラ内蔵のため、 専用の取付けスペースが不要です。
・ 配線は 4 端子を接続するだけなので容易です。
・ MELFA-BASIC V、 VI( ロボ ッ ト プログラ ミ ング言語 ) に CC-Link 専用の状態変数 M_Din、 M_Dout を追加し

ま し たので、 シーケンサのリ モー ト レジス タ との読み出し / 書き込みが容易にできます。

(3) 高速応答性
・ 64 局接続時のリ ン クスキャ ン タ イムは約 7.2ms です。
・ 伝送距離に応じ て 10M、 5M、 2.5M、 625k、 156k bps を選択可能です。
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(6) SD メ モ リ カー ド
■ご注文形名 ： ● 2F-2GBSD

■概要

増設メ モ リ と し て使用し ます。

コ ン ト ローラ前面のスロ ッ ト (SD CARD) へ挿入し、 ロボ ッ ト プログラムやロギ
ングデータ等を保存し ます。

■構成
表 3-45 ： 構成機器

品名 形名 数量 備考

SD メ モ リ カー ド 2F-2GBSD 1 個 メ モ リ カー ド容量 ： 2GB
   オプシ ョ ン   3-180
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3.10 保守部品

コ ン ト ローラに使用し ている部品のう ち、 消耗品を表 3-46 に示し ます。 必要時には、 指定メ ーカーま
たは当社サービス部門にてご購入 く だ さい。 なお、 当社指定のものはメ ーカー標準と異なる ものもあ り ま
すので、 品名、 ロボ ッ ト 本体およびコ ン ト ローラの製造番号を確認の上、 当社サービス部門よ り ご購入願
います。

表 3-46 ： コ ン ト ローラ消耗品リ ス ト

番号 品名 形名 注 1）

注 1） 形名は、 ロボ ッ ト 本体の製造番号を確認の上、 お近 く の販売店、 または弊社サービス部門へお問い
合わせ願います。

数量 使用箇所 購入先

1 フ ィ ルタ マ ッ ト BKOFA0773H42 1 フ ィ ルタ カバー内 三菱電機

システムサービス ( 株 )

2 リ チウム電池 Q6BAT 1 ロボ ッ ト CPU ユニ ッ ト ： 

Q172DSRCPU 用。

(CR800-Q コ ン ト ローラのみ )

三菱電機

システムサービス ( 株 )
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4 ソ フ ト ウ ェ ア

4.1 コマン ド一覧

表 4-1 に MELFA-BASIC VI の主な機能を示し ます。

表 4-1 ： MELFA-BASIC VI 主要コマン ド一覧

種類 区分 機能 入力形式 ( 例 )

構造化プロ

グラ ミ ング

Function プ

ロシージャ

Function プロシージ ャ を定義し ます。

Function プロシージ ャ とは、 Function ステー ト メ ン ト と FEnd ステー ト

メ ン ト で囲まれた一連の処理をま とめた関数です。

Function M Func(M1, M2)

   M3=M1+M2

   Func=M3

   Exit Function

FEnd

ラ イ ブ ラ リ

機能

#Include ス

テー ト メ ン

ト

指定し たプログラムを読み込みます。 #Include "PRG1"

位置 ・ 動作

制御

関節補間 指定位置へ関節補間で移動し ます。 Mov P1

直線補間 指定位置へ直線補間で移動し ます。 Mvs P1

円弧補間 指定円弧上 ( 始点→通過点→始点 ( 終点 )) を 3 次元円弧補間で動作 (360

度 ) し ます。

Mvc P1,P2,P1

指定円弧上 ( 始点→通過点→終点 ) を 3 次元円弧補間で動作し ます。 Mvr P1,P2,P3

指定円弧上 ( 始点→参考点→終点 ) の反対側の円弧上を 3 次元円弧補間

で動作し ます。

Mvr2 P1,P9,P3

指定円弧上 ( 始点→終点 ) を 3 次元円弧補間で動作し ます。 Mvr3 P1,P9,P3

速度指定 あらゆる補間動作時の速度を割合で指定し ます。 (0.1% 単位 ) Ovrd 100

関節補間動作時の速度を割合 (0.1% 単位 ) で指定し ます。 JOvrd 100

直線、 円弧補間時の速度を数値 (mm/s 単位 ) で指定し ます。 Spd 123.5

加速、 減速時間をあらかじめ決められている最高加減速度に対する割合

で指定し ます。 (1% 単位 )

Accel 50,80

パラ メ ータの設定値に基づき、 加減速度の自動調整をおこないます。 Oadl On

加減速度の自動調整を行う時のハン ド、 ワークの条件を設定し ます。 LoadSet 1,1

動作 動作に無条件で処理を付加し ます。 Wth

動作に条件付で処理を付加し ます。 WthIf

円滑動作を指定し ます。 Cnt 1,100,200

用途に応じ最適な動作モー ド を指定し ます。

( メ ーカ標準、 高速位置決め、 奇跡優先、 振動抑制 )

MvTune 4

位置決め完了条件をパルス数で指定し ます。 Fine 200

位置決め完了条件を直線距離で指定し ます。 Fine 1, P

全軸を対象に、 サーボ電源を ON/OFF し ます。 Servo Off

軸毎に、 指定し た ト ルク以上がかからないよ う に動作を制限し ます。 Torq 4,10

位置制御 ベース変換データ を指定し ます。 Base P1

ツール変換データ を指定し ます。 Tool P1

フ ロー ト

制御

ロボッ ト アームの剛性を下げて、 軸を柔らか く し ます。 ( 直交座標系 ) Cmp Pos ,&B00000011

ロボッ ト アームの剛性を下げて、 柔らか く し ます。 ( 関節座標系 ) Cmp Jnt ,&B00000011

ロボッ ト アームの剛性を下げて、 軸を柔らか く し ます。 ( ツール座標系 ) Cmp Tool ,&B00000011

ロボッ ト アームの剛性を通常状態に戻し ます。 Cmp Off

ロボッ ト アームの剛性を指定し ます。 CmpG 

1.0,1.0,1.0,1.0,1.0,1.0,1.0,1.0

パレ ッ ト パレ ッ ト を定義し ます。 Def  Plt 1,P1,P2,P3,P4,5,3,1

パレ ッ ト の格子点位置を演算し ます。 Plt 1,M1

特異点通過 特異点を直線補間で通過し ます。 Mvs P1 Type 0,2
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プログラム

制御

分岐 指定先へ無条件で分岐し ます。 GoTo *LBL

指定条件によ り分岐し ます。 If M1=1 Then GoTo *L100 

Else GoTo *L200

EndIf

指定終了条件を満たすまで繰り返し ます。 For M1=1 To 10

Next M1

指定条件を満た し ている間繰り返し ます。 While M1<10

WEnd

指定し た式の値に対応し て分岐し ます。 On M1 GoTo *La1,*Lb2,*Lc3

分岐 指定し た式の値に対応するプログラムブロ ッ ク を実行し ます。 Select 

Case 1

Break

Case 2

Break

End Select

プログラムの処理を次の行へ移し ます。 Skip

衝突検知 衝突検知の有効 / 無効を切り替えます。 ColChk On/Off

衝突検知レベルの設定し ます。 ColLvl 100,80,,,,,,

サブルーチ

ン

指定サブルーチンを実行し ます。 ( プログラム内 ) GoSub *L200

サブルーチンから戻り ます。 Return

指定プログラムを実行し ます。 CallP "P10",M1,P1

CALLP コマン ド で実行されるプログラムの引数を定義し ます。 FPrm M10,P10

指定し た式の値に対応するサブルーチンを実行し ます。 On M1 GoSub*La1,*La2,*La3

割込み 割込みの条件と その処理を定義し ます。 Def Act 1, M1=1 GoTo *L123

割込みを許可 / 禁止し ます。 Act 1=1

通信回線からの割り込みが発生し た と き、 実行するプログラムの開始行

を定義し ます。

On Com(1) GoSub *LABC

通信回線からの割り込みを許可し ます。 Com (1) On

通信回線からの割り込みを禁止し ます。 Com (1) Off

通信回線からの割り込みを停止し ます。 Com (1) Stop

待機 待ち時間の指定、 および出力信号のパルス出力時間を指定し ます。

(0.01s 単位 )

Dly 0.5

変数が指定し た値になるまで待機し ます。 Wait M_In(20)=1

停止 プログラムの実行を中断し ます。 Hlt

エラーを発生させます。 プログラムの実行は、 継続、 停止、 サーボ OFF

の指定が可能。

Error 9000

終了 プログラムの実行を終了し ます。 End

ハン ド ハン ド開 指定ハン ド を開きます。 HOpen 1

ハン ド閉 指定ハン ド を閉じ ます。 HClose 1

入出力 割付 入出力変数を定義し ます。 Def IO PORT1=Bit,99

入力 汎用入力信号を取り込みます。 M1=M_In (78)

出力 汎用出力信号を出し ます。 M_Out(23) =0

並列実行 メ カの指定 指定し た メ カ番号のメ カ を獲得し ます。 GetM 1

指定し た メ カ番号のメ カ を開放し ます。 RelM

選択 指定スロ ッ ト に、 指定プログラムを選択し ます。 XLoad 2,"P102"

起動 / 停止 指定プログラムを並列実行し ます。 XRun 3,"100",0

指定プログラムの並列実行を中断し ます。 XStp 3

指定プログラムの実行行を先頭に戻し プログラム選択可能状態にし ま

す。

XRst 3

種類 区分 機能 入力形式 ( 例 )
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その他 定義 整数型または実数型変数を定義し ます。 Def Inte KAISUU

文字列変数を定義し ます。 Def Char MESSAGE

配列変数を定義し ます。 (3 次元まで可能 ) Dim PDATA(2,3)

関節変数を定義し ます。 Def Jnt TAIHI

位置変数を定義し ます。 Def Pos TORU

関数を定義し ます。 Def FN TASU(A,B)=A+B

ク リ ア 汎用出力信号、 プログラム内変数、 プログラム間変数などを ク リ ア し ま

す。

Clr 1

フ ァ イル フ ァ イルをオープン し ます。 Open "COM1:" As #1

フ ァ イルを ク ローズし ます。 Close #1

フ ァ イルからデータ を入力し ます。 Input #1,M1

フ ァ イルへデータ を出力し ます。 Print #1,M1

コ メ ン ト コ メ ン ト を記述し ます。 Rem "ABC"

ラベル 分岐先である こ と を示し ます。 *SUB1

種類 区分 機能 入力形式 ( 例 )
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4.2 パラ メ ータ一覧

おもなパラ メ ータ を表 4-2 に示し ます。

表 4-2 ： パラ メ ータ一覧

パラ メ ータ 内 　 　 容 

標準ツール座標 MEXTL ツールデータのデフ ォル ト 値を設定し ます。

単位 ： mm または deg 

標準ベース座標 MEXBS ベース座標系と ロボ ッ ト 座標系の関係を設定し ます。

単位 ： mm または deg 

直交動作範囲 MEPAR ベース座標系のオーバーラ ン リ ミ ッ ト 値を指定し ます。 

関節動作範囲 MEJAR 各関節軸のオーバーラ ン リ ミ ッ ト 値を指定し ます。 

自由平面リ ミ ッ ト 自由平面で設定するオーバーラ ン リ ミ ッ ト です。

x1,y1,z1 ～ x3,y3,z3 の 3 点の座標から平面を作成し、 平面の外側を動作範囲外 ( エラー )

にし ます。 以下の 3 種類のパラ メ ータ を使用し ます。

SFC1P

   :

SFC8P

SFC1P ～ SFC8P まで、 8 種類の自由平面リ ミ ッ ト が設定できます。

要素数は各 9 個で、 x1,y1,z1,x2,y2,z2,x3,y3,z3 の順に設定し ます。

SFC1ME

   :

SFC8ME

設定し た 8 種類の自由平面リ ミ ッ ト を、 それぞれどのメ カに使用するかを指定し ます。

使用する メ カの番号を 1 ～ 3 で設定し ます。

SFC1AT

   :

SFC8AT

設定し た 8 種類の自由平面リ ミ ッ ト の、 有効 / 無効を指定し ます。

( 有効 1/ 有効 2/ 無効 =1/-1/0)

ユーザ定義領域 直交座標 2 点で定義される領域 ( 立方体 ) を指定し、 その領域を動作範囲外にし た り、

その領域に入った時に信号を出力する こ とができます。 領域は 32 種類指定できます。

AREA1CS

   :

AREA32CS

基準とする座標系を設定します。

0：ベース座標系(ベース座標系を変更するとユーザ定義領域も移動する)

1 ： ロボット座標系 ( ベース座標系を変更してもユーザ定義領域は移動しない )

AREA1P1

   :

AREA32P1

領域の 1 点目を指定し ます。

要素は各 8 個で、 x,y,z,a,b,c,L1,L2 の順に設定し ます。

(L1,L2 は付加軸です。 )

AREA1P2

   :

AREA32P2

領域の 2 点目を指定し ます。

要素は各 8 個で、 x,y,z,a,b,c,L1,L2 の順に設定し ます。

(L1,L2 は付加軸です。 )

AREA1ME

  :

AREA32ME

設定し た 32 種類の領域を、 それぞれどのメ カに使用するかを指定し ます。

使用する メ カの番号を 1 ～ 3 で設定し ます。

AREA1AT

   :

AREA32AT

領域チ ェ ッ クの種類を指定し ます。

( 無効 / ゾーン / 干渉 =0/1/2)

ゾーン ： 専用出力信号 USRAREA がオン し ます。

干渉 ： エラーにな り ます。

自動復帰設定 RETPATH 中断後の再開時に中断位置に戻ってから プログラムを再始動する こ と を設定し ます。

ブザーの ON/OFF BZR ブザー音の ON/OFF を指定し ます。 

ジ ョ グ設定 JOGJSP 関節のジ ョ グおよびステ ッ プ運転の速度を指定し ます。

( 定寸 H/L 量､最大オーバーラ イ ド )

JOGPSP 直線のジ ョ グおよびステ ッ プ運転の速度を指定し ます。

( 定寸量 H/L 量､最大オーバーラ イ ド )

ジ ョ グ速度規制値 JOGSPMX テ ィ ーチモー ド時の動作速度を規制し ます。 最大 250[mm/s]

ハン ド タ イプ HANDTYPE シングル / ダブルソ レ ノ イ ドのハン ド タ イプ別と、 信号番号を設定し ます。

( シングル / ダブル =S/D)

ハン ド タ イプに続けて信号番号を設定し ます。 例 )D900

停止入力 b 接点指定 INB 専用入力 ( 停止 ) の a 接点 /b 接点を切り替えます。 

ユーザ指定原点 USERORG ユーザ指定原点位置を指定し ます。 

プログラム選択記憶 SLOTON スロ ッ ト 初期化時に、 前回選択し ていたプログラムを選択し ます。

設定し ない場合は未選択状態にな り ます。
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通信設定 CBAU232 ボーレー ト を設定し ます。

CLEN232 文字長を設定し ます。

CPRTY232 パリ テ ィ を設定し ます。

CSTOP232 ス ト ッ プビ ッ ト を設定し ます。

CTERM232 終了コー ド を設定し ます。

スロ ッ ト 表 SLT1

   :

SLT32

スロ ッ ト 初期化時の各スロ ッ ト に対する設定 ( プログラム名、 運転形態、 優先度など )

を し ます。

マルチ タ スク本数 TASKMAX 同時に実行するプログラムの数を指定し ます。 ( 最大 32)

マルチ CPU 設定 QMLTCPUN CPU を複数台使用する時 ( マルチ CPU)、 その使用台数を設定し ます。

QMLTCPUn マルチ CPU システムにおいて , 各 CPU の高速通信エ リ アを設定し ます。

QMLTCPUS マルチ CPU システムにおいて , 各 CPU の入力オフセ ッ ト を設定し ます。

特異点近傍警告機能選択 MESNGLSW 特異点近傍警告の有効 / 無効を指定し ます。 ( 無効 / 有効 =0/1)

本パラ メ ータが " 有効 " に設定されている場合は、 パラ メ ータ ： BZR ( ブザーの ON/

OFF ) が "OFF" に設定されていても本警告音は鳴り ます。

表示言語 LNG オプシ ョ ンの RT ToolBox3 で表示する言語を設定し ます。

パラ メ ータ 内 　 　 容 
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5 取扱説明書

5 取扱説明書

5.1 各取扱説明書の内容

本製品に添付し ており ます ド キュ メ ン ト の内容、 目的等について以下に示し ます。
用途に応じ てご活用 く だ さい。
なお、 特殊仕様の場合にはその特殊部分を説明し た分冊の取扱説明書を付属する場合があ り ます。

マニュアル名称 内容

安全マニュアル ロボ ッ ト に関わるすべての作業者の安全を確保するために、 ロボッ ト の取り扱い、 システム設

計および製作についての共通的な注意事項と安全対策について説明し ています。 

標準仕様書 製品の標準仕様や工場出荷特殊仕様、 オプシ ョ ン構成、 保守部品等について説明し ています。

また、 ロボ ッ ト の導入にあたっての安全上、 技術上の注意事項についても解説し ています。

ロボ ッ ト 本体セ ッ ト ア ッ プから

保守まで

ロボ ッ ト 本体について、 動作できるよ う にするまでの手順 ( 開梱、 運搬、 設置、 動作確認 ) と、

その保守、 点検について説明し ています。

コ ン ト ローラセ ッ ト ア ッ プ と基

本操作から保守まで

コ ン ト ローラについて、 操作できるよ う にするまでの手順 ( 開梱、 運搬、 設置、 動作確認 ) と、

プログラム作成から自動運転までの基本操作、 および保守、 点検について説明し ています。

機能と操作の詳細解説 各機能の解説や操作方法、 プログラムで使用する MELFA-BASIC VI コマン ドの解説と、 外部入

出力機器との接続方法、 パラ メ ータの解説など、 機能 ・ 操作の詳細を解説し ています。

ト ラ ブルシューテ ィ ング エラー発生時、 そのエラー番号に対する原因と対策を説明し ています。

付加軸機能 コ ン ト ローラ と組み合わせて使用する汎用サーボアンプ制御機能を説明し ています

ト ラ ッ キング機能 コ ンベア ト ラ ッ キングの仕様、 機能、 使用方法を説明し ています。

GOT 拡張機能 ス タ ン ド アローン タ イプロボ ッ ト における GOT と ロボ ッ ト 間のメ モ リのデータ構成やモニ タ、

操作手順を詳細に解説し ています。

iQ Platform 対応拡張機能 iQ Platform 対応ロボ ッ ト におけるシーケンサと ロボ ッ ト 間のメ モ リのデータ構成やモニ タ、 操

作手順を詳細に解説し ています。

安全通信機能 安全シーケンサと安全通信する こ と でロボ ッ ト の安全機能を拡張する安全通信機能について説

明し ています。

イーサネ ッ ト 機能 TCP/IP プロ ト コルを使ってイーサネ ッ ト 上のパソ コ ン と通信を可能にする方法を説明し てい

ます。



                               6 安 　 全
6 安 　 全

6.1 安 　 全

産業用ロボ ッ ト は 「労働安全衛生規則」 によ り安全に対する処置が定められてお り ます。 本ロボ ッ ト を
安全にご使用いただ く ために、 この規則に準じ てご使用いただ く こ と をおすすめし ます。

6.1.1 自己診断停止機能
本ロボッ ト は、 安全にご使用いただ く ために表 6-1 に示す自己診断停止機能、 および表 6-2 に示す停止

機能を備えています。

表 6-1 ： 自己診断停止機能

表 6-2 ： 停止機能一覧

番号 機 　 　 　 能 内 　 　 容 備 　 　 考 

1 過負荷保護機能 サーボ電流の時間積が規定値を超えた と き作

動し ます。 

駆動回路が遮断されます。 ロボ ッ ト は停止し、

アラームを表示し ます。 

2 過電流診断機能 モータ回路に過電流が流れる と作動し ます。 駆動回路が遮断されます。 ロボ ッ ト は停止し、

アラームを表示し ます。 

3 エン コーダ断線診断機能 エン コーダケーブルが断線状態になる と作動

し ます。 

駆動回路が遮断されます。 ロボ ッ ト は停止し、

アラームを表示し ます。 

4 偏差オーバー診断機能 指令値に対し実際の位置との間に差が発生

し、 その差が規定量を超える と作動し ます。

駆動回路が遮断されます。 ロボ ッ ト は停止し、

アラームを表示し ます。 

5 AC 電源電圧低下診断機能 AC 電源電圧が規定値よ り低下する と、 作動

し ます。 

駆動回路が遮断されます。 ロボ ッ ト は停止し、

アラームを表示し ます。 

6 CPU 異常検出機能 CPU に異常が起きる と作動し ます。 駆動回路が遮断されます。 ロボ ッ ト は停止し、

アラームを表示し ます。 

7 オーバーラ

ン防止機能

ソ フ ト ウ ェ ア

リ ミ ッ ト 検出

動作範囲のみ動作可能と なるよ う にソ フ ト

ウ ェ アによ って設けられた リ ミ ッ ト です。 

駆動回路が遮断されます。 ロボ ッ ト は停止し、

アラームを表示し ます。 

メ カニカルス

ト ッパー

ソ フ ト ウ ェ アの外側に設けられた機械的ス

ト ッパです。 

機械的に停止し、 1 または 2 の機能がはたら

きます。

停止
機能 

テ ィ ーチング

ボ ッ クス 
外部入力 内 　 　 容 

非常

停止 
◯ ◯ 

緊急時の停止操作で、 サーボ電源が遮断されメ カニカルブレーキが作動し停止し ます。

復帰はアラームリ セ ッ ト 後、 サーボオン指令でサーボオン し ます。 

停止 ◯ ◯ 

通常時の停止操作で、 直ちに減速停止し ます。

ただ し、 サーボ電源は遮断されません。 衝突回避センサなどを用いる と きに使用し て

く だ さい。
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6.1.2 安全防護対策のために利用できる外部入出力信号

表 6-3 ： 安全防護対策のために利用できる外部入出力信号 

6.1.3 ロボ ッ ト 使用上の注意事項
ロボ ッ ト を使用する場合の安全対策は 「労働安全衛生規則」 に定められています。 概要は次のとおり で

す。

(1) ロボ ッ ト の設置
･教示、 保守などのロボ ッ ト に係わる作業を安全に行な う ために必要な作業空間を確保し て く だ さい。
･コ ン ト ローラはロボッ ト の可動範囲外 ( 安全柵を設置の場合は柵外 ) に設置し て く ださい。
･コ ン ト ローラはロボッ ト の動作が見渡せる位置に設置し て く だ さい。
･ロボ ッ ト の運転状態を表示する表示灯などを設置し て く ださい。
･ロボ ッ ト 本体は確実に固定台上へ指定のボル ト で固定し て く だ さい。

(2) 作業者との接触防止
･作業者がロボッ ト の可動範囲内に容易に入れないよ う安全柵、 囲いを設置し て く だ さい。
･安全柵、 囲いには扉を開ける と ロボ ッ ト を停止させる イ ン タ ロ ッ ク機構を設けて く ださい。

(3) 作業手順書
･ロボ ッ ト 装置について表示、 運転、 点検、 緊急時などの作業手順書を作成し て、 作業し て く だ さい。
･複数の作業者が共同作業を行な う場合の合図方法を決めて く だ さい。
･表示、 点検時など作業者がロボ ッ ト の可動範囲内での安全を確保するため、 「表示中」 「点検中」 などの
表示を掲げ、 他の作業者が操作盤 ( コ ン ト ローラ、 制御盤 ) を操作できないよ う にし て く だ さい。

信号 接続先 パラ メ ータ 機能 利用方法の例

入力 外部非常停止入力 注 1）

注 1） 外部非常停止入力、 ド アスイ ッ チ入力は安全上 2 重化 b 接点と し ており ます。 し たがって、 ロ
ボ ッ ト 立上げ時に、 これらの入力回路が開放されていますと ロボ ッ ト は動作できませんのでご
注意 く ださい。 なお、 配線例は 191 ページの 「6.1.7 安全対策例」 を参照 く ださい。
また、 ド アスイ ッ チ入力、 モー ド セレ ク タ スイ ッ チ入力の働きを 135 ページの 「(1) 自動運転 ・
ジ ョ グ操作 ・ ブレーキ解除と必要なスイ ッ チの状態」 に示し ていますので合わせて参照願いま
す。

コネク タ

CNUSR11

- サーボ電源を遮断し、 直ちに停

止し ます。

外部に設置の非常停止スイ ッ

チ。

ハイ レベル異常発生時の停止。 

ド アスイ ッ チ入力注 1） - 安全保護柵の扉スイ ッ チ。

停止 CR800-D ：

入出力ユニ ッ ト ま

たはイ ン タ フ ェー

ス

CR800-R/Q ：

シーケンサユニ ッ

ト

STOP、 STOP2 プログラムの実行を中断し停止

し ます。

サーボ電源は切れません。 

周辺装置の故障時ロボ ッ ト を停

止させる。 サーボ電源は切らな

い。 

サーボ切 SRVOFF サーボ電源を遮断する こ とがで

きます。

周辺装置の故障時ロボ ッ ト を停

止させる。 サーボ電源も切る。 

自動運転可 AUTOENA 自動モー ドへの切り替えを禁止

し ます。

安全保護柵の扉スイ ッ チ。

出力 非常停止出力 コネク タ

CNUSR11

- 外部非常停止または T/B 非常

停止が ON し ている こ と を出力

し ます。

表示灯に外部非常停止または

T/B 非常停止が ON し ている こ

と を表示し警告する。

サーボオン中 CR800-D ：

入出力ユニ ッ ト ま

たはイ ン タ フ ェー

ス

CR800-R/Q ：

シーケンサユニ ッ

ト

SRVON サーボ電源入切状態を出力し ま

す。

表示灯にサーボ電源入切状態を

表示し警告する。 

待機中 STOP、 STOP2 ロボ ッ ト が一時停止中のと き出

力し ます。 

表示灯に一時停止状態を表示し

警告する。 

エラー中 コネク タ

CNUSR11

ERRRESET ロボ ッ ト がエラー発生時出力し

ます。

表示灯にエラー発生を表示し警

告する。
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                               6 安 　 全
(4) 教育
･ロボ ッ ト 作業に必要な操作、 保守、 安全教育を実施し て く ださい。
･ロボ ッ ト 作業は、 教育を受け登録された者が従事し て く だ さい。 ( 厚生労働省告示第 49 号に基づ く 特別

教育 )
なお、 安全教育については、 労働安全衛生協会などが開催する 「産業用ロボ ッ ト 特別教育」 の受講をおす
すめし ます。

(5) 日常点検、 定期点検
･作業前に日常点検を実施し、 異常がないこ と を確認し て く ださい。
･ロボ ッ ト の周囲環境、 運転頻度などを勘案し て定期点検基準を定め、 これによ り定期点検を実施し て く

ださい。
･定期点検、 補修を行った場合はその内容を記録し、 3 年以上保管し て く だ さい。

6.1.4 自動運転時の安全対策
(1) 運転中人が容易に入れないよ う に安全柵を設け、 ラ ンプなどによ り自動運転中を表示し て く ださい。
(2) 運転開始の合図を定め、 合図する者を指名し、 作業者へ合図し て く だ さい。

6.1.5 教示などの安全対策
ロボ ッ ト の動作範囲内において教示などの作業を行う と きは、 次の対策を し て く だ さい。

(1) 教示などの作業に係わる手順等の事項について規定を定め、 作業を行って く だ さい。
(2) 異常時には直ちに運転を停止する こ とができる措置および、 再起動させる と きの措置を講じ て く だ さい。
(3) 教示中、 ロボ ッ ト の起動スイ ッ チなどに作業中である こ と を表示する措置を講じ て く ださい。
(4) 作業を開始前に、 非常停止装置等の停止機能などについては必ず点検し て く だ さい。
(5) 異常を認められたと きは、 直ちに作業を中止し、 補修などの措置を講じ て く だ さい。
(6) 作業の監視者が異常時に直ちにロボッ ト の運転を停止する こ とができる措置を講じ て く だ さい。
(7) 教示作業者には、 あらかじめ安全のための特別教育を実施し て く ださい。

( 産業用ロボ ッ ト に関する知識や作業の方法などの教育 )
(8) 複数の作業者が作業する場合は、 合図の方法を定めて く だ さい。

6.1.6 保守、 検査などの作業時の安全対策
点検 ・ 補修 ・ 調整 ・ 清掃および給油作業を行う場合は、 電源 OFF し、 作業者以外の者が起動スイ ッ チを

操作する こ と を防止する処置を講じ て く だ さい。
やむをえず運転中に行う場合は、 不意に動作や誤動作による危険を防止するため次の措置を講じ て く だ さ
い。

(1) 保守等の作業に係わる手順等の事項について規定を定め、 作業を行って く だ さい。
(2) 異常時には直ちに運転を停止する こ とができる措置および、 再起動させる と きの措置を講じ て く だ さい。
(3) 作業中、 ロボ ッ ト の起動スイ ッ チなどに作業中である こ と を表示する措置を講じ て く ださい。
(4) 作業の監視者が異常時に直ちにロボッ ト の運転を停止する こ とができる措置を講じ て く だ さい。
(5) 教示作業者には、 あらかじめ安全のための特別教育を実施し て く ださい。

( 産業用ロボ ッ ト に関する知識や作業の方法などの教育 )
(6) 複数の作業者が作業する場合は、 合図の方法を定めて く だ さい。
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6.1.7 安全対策例
コ ン ト ローラに設けられている 「専用入出力」 端子コネク タに、 非常停止入力が 2 回路用意されていま

す。
図 6-1 ～図 6-4 に安全対策例を示し ます。 これらの図を参照し て安全対策を構築し て く だ さい。 図では非
常停止を発生させていない通常状態を示し ています。

[ 注意 ] ・ お客様の非常停止関連配線において、 お客様準備のリ レーのコ イル （接点ではない） を コ ン ト
ローラに接続する場合、 必ずコ イル部にお客様にてサージ対策を実施し て く だ さい。 また、
サージ対策部品の寿命も考慮 く だ さい。

・ 非常停止関連の出力端子の電気的仕様 ： DC24V 以下、 定格 100mA
・ お客様装置における、 コ ン ト ローラ と接続する入出力 ( 非常停止関連、 パラ レル入出力関 ) 用

のお客様準備 24V 電源の＋側は接地し ないで く だ さい。 ＋側を接地し た状態でコ ン ト ローラ と
接続する と、 コ ン ト ローラの故障に繋がり ます。

図 6-1 ： 安全対策例 ( 配線例 1)

< 配線例 1> ： 周辺装置の非常停止スイ ッ チを接続。
非常停止検出用電源はコ ン ト ローラ内の電源を使用。
< 非常停止の働き >

周辺装置側の非常停止スイ ッ チを押すと、 ロボ ッ ト も非常停止と な り ます。
-191   安 　 全
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図 6-2 ： 安全対策例 ( 配線例 2)

< 配線例 2> ： 周辺装置の非常停止スイ ッ チ、 ド アスイ ッ チを接続。
非常停止検出用電源はコ ン ト ローラ内の電源を使用。 周辺装置側で非常停止状態を監視。
< 非常停止の働き >

周辺装置側の非常停止スイ ッ チを押すと、 ロボ ッ ト も非常停止と な り ます。
コ ン ト ローラの電源が OFF の状態では、 周辺装置は非常停止がかかった状態と な り ま
す。
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図 6-3 ： 安全対策例 ( 配線例 3)

< 配線例 3> ： 周辺装置の非常停止スイ ッ チ、 ド アスイ ッ チを 2 台のコ ン ト ローラに接続し て連動。 非常停止検出用電源
はコ ン ト ローラ内の電源を使用。
周辺装置側で非常停止状態を監視。
< 非常停止の働き >
周辺装置側の非常停止スイ ッ チを押すと、 ロボ ッ ト も非常停止と な り ます。
コ ン ト ローラの電源が OFF の状態では、 周辺装置に非常停止がかかった状態と な り ます。
-193   安 　 全
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図 6-4 ： 安全対策例 ( 配線例 4)

< 配線例 4> ： コ ン ト ローラ と安全リ レーを接続。
コ ン ト ローラの非常停止ボタ ンを安全リ レーの入力と し て使用。

[ 注意事項 ]
1) お客様装置において安全リ レーを設置し、 コ ン ト ローラの非常停止ボタ ンをその入力と し てご使用される

場合は、 入力が 2 系統と も片端接続だけで使用可能な安全リ レーをお使い く だ さい。 ( 例 .QS90SR2SP( 
メ ーカ ： 三菱電機株式会社 ))

2) 外付けの安全リ レーに非常停止ボタ ン出力を接続する場合、 図に示した 2 点鎖線矢印の通り に電流が流
れるよ う、 極性に注意し て く だ さい。 極性を間違える と本機能が正し く 動作いた し ません。
CNUSR11 の端子 3 と 10 には 24V を接続し て く だ さい。
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(1) 外部非常停止接続 ［補足説明］

(1) 全てのスイ ッ チは、 2 接点タ イプを使用 く だ さい。
(2) リ ミ ッ ト スイ ッ チを安全柵の扉に取り付け、 常時開接点 (a 接点 ) によ り扉が閉じ ている と きは ON(

スイ ッ チ通電状態 )、 扉が開 く と OFF( スイ ッ チ開放状態 ) になるよ う に ド アスイ ッ チ入力端子に配
線し ます。

(3) 非常停止ボタ ンは、 2 重化 b 接点で手動復帰型を使用し ます。
(4) 故障の程度に応じ て、 軽故障 ( すぐに復帰でき、 影響の少ないもの )、 重故障 ( システム全体を緊急

に停止し、 復旧を慎重に行う必要のある もの ) に分け、 接続をおこないます。

[ 注意 ] コ ン ト ローラに設けられているユーザ配線用非常停止入力用コネク タ を、 前述の図に示し た様に
安全対策に使用できますが、 スイ ッ チ接点数、 容量、 ケーブル長などに以下の制限があ り ますの
で、 ご注意 く ださい。

・ スイ ッ チ接点...............2 接点タ イプを使用 く ださい。※1）

・ スイ ッ チ接点容量.....定格 DC24V 以上、 無電圧接点を使用 く だ さい。 ※1）

・ ケーブル長....................スイ ッ チ と コネク タ間の線長は最大 15m 以下と し て く ださい。
ケーブルがサーボアンプ等、 他の機器によ り ノ イズなどを受ける可能性が
ある場合は、 シールド線をお使い く だ さい。 また、 必要に応じ てシールド
線にフ ェ ラ イ ト コア ( 推奨品形名 ： E04SR301334、 メ ーカ ： 星和電機 ( 株
)) を取り付けて く ださい。
使用電線サイズを以下に示し ます。

CNUSR11 コネク タ ： AWG #24 ～ 16(0.2 ～ 1.25mm2)
また、 非常停止関連の出力回路の電気的仕様は定格 100mA/DC24V 以下です。 この範囲外の機器を
接続し ないよ う ご注意願います。

配線は正し く おこなって く だ さい。 間違った配線ではロボ ッ ト が非常停止と ならず、
物損や人身事故が発生する恐れがあ り ます。
配線後は必ず設置されている全ての非常停止スイ ッ チを押し て、 非常停止が正し く 働
く こ と を確認し て く だ さい。

非常停止、 ド アスイ ッ チ、 モー ド セレ ク タ スイ ッ チの接続は、 必ず 2 重化し て く だ さ
い。 片方だけでの接続では、 万一お客様ご使用のリ レーが故障した場合正し く 機能し
ない可能性があ り ます。

※1） スイ ッ チの最小負荷電流は、 5mA/24V 以上と し て く だ さい。

      注意

      注意
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6.2 使用環境

使用される周囲環境の条件は装置の寿命、 動作に影響し ますので、 次のよ う な場所への設置はお避け く
ださい。 も し、 このよ う な条件下で使用される場合には、 お客様にて十分な予防措置を施し てからご使用
く だ さい。

(1) 電源
･ 20ms を超える瞬時停電が発生するよ う な と こ ろ。
･電源容量が十分に確保できないと こ ろ。
･電圧変動が、 入力電圧範囲を超えるよ う な と こ ろ。

コ ン ト ローラの入力電源電圧変動率は、 10% 以内でご使用 く ださい。
例と し て、 AC200V 入力の場合、 昼間 ： AC180V、 夜間 ： AC220V と ご使用になる様な
場合は、 一度サーボ OFF し、 再度サーボ ON し て く ださい。
実施し ない場合、 過回生エラーや過電圧エラーが発生する こ とがあ り ます。

(2) ノ イズ
･一次電圧に 2000V、 5kHz(EN61000-4-4 相当 ) 以上のサージ電圧が印加されるよ う な と こ ろ。 また、 大型

のインバータや大出力の高周波発振器、 大型のコ ン タ ク タや溶接機の近傍など、 強い電界や磁界の発生
する と こ ろ。
[ 対策例 ]
ノ イズカ ッ ト ト ラ ンスやノ イズフ ィ ルタの採用、 グラ ン ド ラ イ ンの強化、 ロボ ッ ト 本体やコ ン ト ローラ
およびケーブルのシールドの強化、 ノ イズ源の遠距離化またはノ イズレベルの低減化。

なお、 本製品は、 工業環境での使用を想定した EMC に関する試験を実施し てお り ます ( 適用規格
EN61000-6-2、 EN61000-6-4)。 住宅 ・ 商業 ・ 軽工業環境の電源への接続は想定されており ませんのでご注
意 く だ さい。

(3) 温度 ・ 湿度
･雰囲気温度が 40 ℃を超えるよ う な と こ ろ、 または 0 ℃よ り低いと こ ろ。
･相対湿度が 85%RH を超えるよ う な と こ ろ、 または 45%RH よ り低いと こ ろ、 および結露が発生するよ う な

と こ ろ。
･直射日光が当たる と こ ろや、 暖房器具などの熱源の近傍など。

(4) 振動

･過度の振動や、 衝撃が加えられるよ う な と こ ろ。 ( 輸送時 34m/s2、 動作時 5m/s2 以下の環境でご使用 く
ださい。 )

(5) 設置環境
･強い電界、 磁界の発生する と こ ろ。
･設置床面の面粗度が悪いと こ ろ。 ( 凹凸面や傾いた床面での設置はお避け く だ さい。 )
･粉塵、 オイル ミ ス ト のひどいと こ ろ。

6.3 取扱上の注意

(1) ロボ ッ ト は以下の軸にブレーキがついています。

ブレーキがかかったままの状態で外部から無理に動かすと精度の低下やガタの発生、 減速機の損傷に
つながり ます。 また、 ブレーキの無い軸はサーボ OFF する と自重で落下し ますのでご注意願います。

(2) ロボ ッ ト のアームを外部から手で動かす場合は、 ゆっ く り と動かし て く だ さい。 急速に動かし ます
と、 バッ ク ラ ッ シュの増大による精度不良や、 バッ クア ッ プデータの破壊を招 く 場合があ り ます。

機種 軸

RV-2FR/2FRL J2、 J3、 J5 軸

RV-2FRB/2FRLB 全軸

RV-4FR/7FR/13FR シ リーズ 全軸

      注意
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(3) 姿勢によ っては、 動作範囲内であっても、 リ ス ト 部がベース部と干渉する場合があ り ます。 ジ ョ グ操

作時には、 干渉し ないよ う に注意し て く ださい。※1）

(4) ロボ ッ ト 本体は、 ベア リ ング等の精密部品で構成され、 可動部にはグ リース等の潤滑剤を使用し機械
的精度を確保し ており ます。 このため、 低温下でのコールド ス ター ト や 1ヶ月以上の長期停止後の稼
働時には、 潤滑剤が十分行き渡る状態になっておらず、 位置精度の悪化やサーボアラーム、 過負荷ア
ラームが発生した り、 可動部の早期摩耗に至る場合があ り ます。 こ う し た現象を防止するために、 低
速 ( 通常動作時の 20% 程度 ) にて使用稼動範囲の上限～下限、 かつ関節角度 30 度以上のなら し運転を
10 分程度おこない、 その後徐々に速度を上げて く だ さい。 また、 暖機運転モー ドのご使用をおすすめ
し ます。 ( 暖機運転の詳細については別冊の 「取扱説明書 / 機能と操作の詳細解説」 を参照願います。 )

(5) ロボ ッ ト 本体、 コ ン ト ローラは、 耐ノ イズ性の確保および感電防止のため必ず D 種接地が必要です。
(6) 本仕様書に記載の事項は、 取扱説明書に記載する定期的な保守 ・ 点検をおこな う条件と し ています。
(7) ロボ ッ ト 本体を走行軸や昇降台に載せてご使用になる場合には、 標準構成と し て出荷される機器間

ケーブルでは固定設置仕様のため、 断線が発生する恐れがあ り ます。 このよ う な場合には、 オプシ ョ
ンの 「機器間ケーブル ( 交換用 )」 の屈曲用ケーブルをご利用 く だ さい。

(8) 本ロボッ ト は、 動作中にワークや周辺機器等と干渉し た場合、 位置ずれ等の ト ラブルが発生する こ と
があ り ます。 動作中はワークや周辺機器と干渉させないよ う にご注意 く だ さい。

(9) ロボ ッ ト 本体を天吊にて据え付ける場合は、 弊社、 または弊社代理店にお申し付け く だ さい。
(10) ロボ ッ ト 本体およびコ ン ト ローラの塗装面にガムテープ等の粘着力の高いテープ、 シール類を貼り

付けますと、 剥がす際に塗装面を傷める恐れがあ り ますので、 ご注意 く だ さい。
(11) ロボ ッ ト を高負荷および高速にて動作を させる と、 ロボ ッ ト 本体の表面が高温になる こ とがあ り ま

す。 不用意にさわる と 2 次災害など事故の原因と な り ます。
(12) ロボ ッ ト を停止させるために入力電源を遮断する こ とは避けて く ださい。 高負荷や高速動作中に頻

繁に電源遮断される と、 減速機の損傷やガタの発生およびプログラムデータの破壊を招 く 恐れがあ
り ます。

(13) ロボ ッ ト 自動運転中、 J1 軸、 J2 軸および J3 軸がメ カス ト ッパに衝突し た場合は、 メ カス ト ッパ部
の部品交換が必要と な り ます。 交換につきま し ては、 弊社または弊社代理店にお申し付け く だ さい。
なお、 部品を交換されなかった場合は 2 度目以降のメ カス ト ッパ衝突時に機構部および減速機の損
傷が増大する恐れがあ り ます。

(14) ロボ ッ ト 自動運転中、 停電などによ り入力電源が遮断される と ロボ ッ ト アームはブレーキによ り制
動されますが、 制動中、 アームが自動運転にて予定されていた動作軌跡を外れる こ とがあ り、 遮断
時の動作によ ってはメ カス ト ッパに干渉する場合もあ り ます。 この場合、 アームと周辺機器との干
渉によ り危険な状態が発生し ないよ う に対策をおこなって く ださい。
例 ) 干渉を少な く するため、 1 次電源に UPS( 無停電装置 ) の設置を推奨し ます。

(15) RV-13FR シ リーズの J1 ～ J3 軸は、 減速機の構造上、 高速動作時に大きな音が発生し ますが、 性能、
機能、 寿命には問題あ り ません。

(16) 絶縁耐圧試験はおこなわないよ う にし て く だ さい。 また実施し た場合は故障の原因と な り ます。
(17) シーケンサシステムが大き く な りすぎる と、 まれにロボ ッ ト の軌跡が乱れる こ とがあ り ます。

本現象が発生し た場合は、 最寄の三菱電機システムサービスまでご連絡 く ださい。
また、 事前にシステムを大き く する こ とがわかっている場合は、 弊社までご連絡 く だ さい。

(18) 関節軸の動作角、 または直動軸の動作距離が微小の軸については、 ロボ ッ ト 内部の軸受けにフ レ ッ
チングが発生する場合があ り ます。 フ レ ッ チングとは、 動作角が小さい場合に軸受け内部の潤滑に
必要な油膜が形成されに く く な り、 異常磨耗が生じ る現象です。 動作させていない軸についても、
他の軸の動作による反力またはロボ ッ ト 据付部の振動などによ ってわずかに動いてお り フ レ ッ チン
グが発生する場合があ り ます。 フ レ ッ チング予防のため、 1 日に 1 回程度、 関節軸を 30 度以上、 直
動軸は 20mm 以上動作させる こ と をお勧めいた し ます。

(19) リ チウム電池については、 国連 (UN) の危険物輸送に関する規制勧告があり、 航空機輸送 ・ 海上輸
送 ・ 陸送輸送 ( 一部外地域 ) において遵守する必要があ り ます。
 ロボ ッ ト で使用する リ チウム電池 (MR-BAT6V1、 Q6BAT) はリ チウムを含有し ているため、 これに
該当し ます。 保守用などで輸送する場合、 危険物 (class9) と な り、 荷主と なるお客様にて必要な安全
輸送処置を実施し て頂 く こ とにな り ますので、 ご利用になる輸送会社へ問合せ願います。

(20) ツールなどに使用するエアー供給温度 ( 一次配管 ) が周囲温度よ り低い場合、 継手やホース表面に結
露が発生する こ とがあ り ます。

(21) 木製梱包材の消毒 ・ 除虫対策の く ん蒸剤に含まれるハロゲン系物質 ( フ ッ素、 塩素、 臭素、 ヨ ウ素
など） が弊社製品に侵入する と故障の原因と な り ます。 残留した く ん蒸成分が弊社製品に侵入し な
いよ う にご注意いただ く か、 く ん蒸以外の方法 ( 熱処理など ) で処理し て く だ さい。 なお、 消毒 ・ 除
虫対策は、 梱包前の木材の段階で実施し て く だ さい。

※1） ジ ョ グ操作とは、 テ ィ ーチングボ ッ クスを使ってロボ ッ ト を手動操作する こ と です。
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6.4 EMC据付ガイ ド ラ イ ン

6.4.1 概要
産業用ロボ ッ ト は、 自動化システムのコ ンポーネン ト のひとつですが、 主要なコ ンポーネン ト である こ

とから自動化システムの EMC( 電磁両立性 ) の確保をバッ クア ッ プするために、 対策方法と対策部品を紹
介し ます。

なお、 当社では本書の内容に基づ く 環境下で EMC に関する確認試験を実施し ていますが、 ご使用にな
る機器の種類、 配置、 制御盤の構造、 配線の引き回し などで ノ イズレベルが変化し ますので、 お客様で最
終確認をおこなっていただきますよ う お願いし ます。

6.4.2 EMCについて
EMC は大き く 分けて EMI と EMS の 2 つに分類されます。

(1) エ ミ ッ シ ョ ン (EMI ： Electromagnetic Interference).......外部に悪影響を与える妨害ノ イズを出さ ない能
力。

(2) イ ミ ュニテ ィ (EMS ： Electromagnetic Susceptibility)...外部からの妨害ノ イズに対し誤作動し ない能力。

それぞれの内容を分類する と次の表のよ う にな り ます。

6.4.3 EMC対策
EMC 対策には主に以下のよ う な項目があ り ます。

(1) 金属製の密閉された盤内に収納する。
(2) 電気的に浮いている導体は、 全て接地する ( インピーダンスを低 く する )
(3) 電源線と信号線は距離を離すよ う に配線する。
(4) 盤外配線と なるケーブルにはシールド線を使用する。
(5) ノ イズフ ィ ルタ を設置する。

盤外に放射される ノ イズを抑えるには、 以下の項目に注意し て く だ さい。

(1) 機器の接地を確実におこな う。
(2) シールド線を使用する。
(3) 盤を電気的に分離する。 間隔 / 穴を小さ く する。

特に、 空中放射される電磁ノ イズは盤の間隔、 ケーブルのシールド性で大き く 結果が異なるので注
意し て く だ さい。

区分 名称 内容

エ ミ ッ シ ョ ン

(EMI)

放射ノ イズ妨害 空中放射される電磁ノ イズなど

伝導ノ イズ妨害 電源ラ イ ンから流出する電磁ノ イズなど

イ ミ ュニテ ィ

(EMS)

静電気放電イ ミ ュニテ ィ 試験 帯電した人体からのノ イズなど

放射無線周波電磁界イ ミ ュニテ ィ 試験 無線機 ・ 放送局などからの電磁 ノ イズなど

電気的フ ァ ス ト ト ラ ンジ ェ ン ト / バース ト イ

ミ ュニテ ィ 試験

リ レー ノ イズや電源投入、 遮断発生する電磁 ノ イズなど

無線周波電磁界によ って誘導する伝導妨害に対

する イ ミ ュニテ ィ

電源線 ・ 接地線を通し て流入する電磁 ノ イズなど

電源周波数磁界イ ミ ュニテ ィ 試験 50/60Hz の電源周波数の電磁 ノ イズなど

電圧デ ィ ッ プ、 短時間停電および電圧変動に対

する イ ミ ュニテ ィ 試験

給電源電圧の変動ノ イズなど

サージイ ミ ュニテ ィ 試験 落雷による電磁ノ イズなど
   EMC 据付ガイ ド ラ イ ン   6-198
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6.4.4 EMC対策具体例
産業用ロボ ッ ト は他の機器と組み合わせて使用される こ と も想定された製品です。 当社では、 下記に記

載の構成で EMC 規格への適合性について産業用ロボ ッ ト 単体での確認試験を実施し ており ますが、 お客
様の使用状態での適合性確認はできません。

EMC は産業用ロボ ッ ト が組み込まれた他の機器との関係、 配線状態、 配置状態等によ り変化し ますの
で、 お客様にて機械 ・ 装置全体と し て EMC 適合性を確認し ていただ く 必要があ り ます。

(1) RV-2FR シ リーズ、 RV-4FR シ リーズ、 RV-7FR シ リーズ

図 6-5 ： EMC 対策具体例 (RV-2FR シ リーズ、 RV-4FR シ リーズ、 RV-7FR シ リーズ )

1) 機器間ケーブルにシールド チューブ <3> を取り付けて、 シールド チューブの両端を接地し ます。
2) テ ィ ーチングボ ッ クスのケーブルにフ ェ ラ イ ト コア <4> を取り付けます。
3) 電源ケーブルに ノ イズフ ィ ルタ <2> およびサージプロテ ク タ <1> を取り付けます。

表 6-4 ： EMC 対策部品 (RV-2FR シ リーズ、 RV-4FR シ リーズ、 RV-7FR シ リーズ )

No. 品名 形式 個数 メ ーカ

1 サージプロテ ク タ LV275DI-Q4 1 岡谷電機産業株式会社

2 ノ イズフ ィ ルタ RSMN-2016 2 TDK ラムダ株式会社

3 シールド チューブ MTFX40 1 日本ジ ッパーチュービング株式会社

4 フ ェ ラ イ ト コ ア E04SR301334 2 星和電機株式会社

<3>

<4>

<1>

<2>×2
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(2) RV-13FR シ リーズ (RV-13FR/13FRL、 RV-20FR、 RV-7FRLL)

図 6-6 ： EMC 対策具体例 (RV-13FR シ リーズ ： RV-13FR/13FRL、 RV-20FR、 RV-7FRLL)

1) 機器間ケーブルにシールド チューブ <3> を取り付けて、 シールド チューブの両端を接地し ます。
2) シールド チューブの上から フ ェ ラ イ ト コア <5>、 <6> を取り付けます。
3) テ ィ ーチングボ ッ クスのケーブルにフ ェ ラ イ ト コア <4> を取り付けます。
4) 電源ケーブルに ノ イズフ ィ ルタ <2> およびサージプロテク タ <1> を取り付けます。

表 6-5 ： EMC 対策部品 (RV-13FR シ リーズ ： RV-13FR/13FRL、 RV-20FR、 RV-7FRLL)

6.4.5 EMC 対策部品について
199 ページの 「6.4.4 EMC 対策具体例」 で記載し ており ます EMC 対策部品の詳細については、 最寄の支

社または代理店へお問い合わせ く だ さい。

No. 品名 形式 個数 メ ーカ 備考

1 サージプロテク タ LV275DI-Q4 1 岡谷電機産業株式会社 －

2 ノ イズフ ィ ルタ RSMN-2016 2 TDK ラムダ株式会社 －

3 シールド チューブ MTFX40 1
日本ジ ッパーチュービング

株式会社

－
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8付録
付録 1 ： イナーシャ計算方法

ロボ ッ ト 先端のメ カニカルイン タ 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。

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。

(1) 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 )

(2) 負荷イナーシャの計算例 (J6 軸の場合 )
   イナーシャ計算方法   付録 -202
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付録 2 ： 外部入出力機能の分類

外部入出力機能に関し ては、 以下の点にご注意願います。

表 8-1 ： 外部入出力機能の分類

分類 対象機能 詳細

安全信号 非常停止入力 非常停止入力検知機能です。また、非常停止入力回路の安全診断機能を有

効にすることで、STO機能のカテゴリ4、PL eを実現する機能でもありま

す。

工場出荷時は、カテゴリ3、PL dに設定されています。カテゴリ4、PL e

でご使用になる場合は、204ページの「付録 3 ：安全診断機能(テストパ

ルス診断)」を参照してパラメータの設定を変更してください。

モードセレクタスイッチ入力 コントローラのモード(MANUAL/AUTOMATIC)を切り替える機能です。

ドアスイッチ入力 安全柵の扉などに設置されたスイッチの状態を取り込み、扉が開けられた

ことを検知する機能です。

非安全信号 非常停止出力 ロボットの非常停止状態をモニタする機能です。

モード出力 ロボットの動作モード(MANUAL/AUTOMATIC)をモニタする機能です。

ロボットエラー出力 ロボットのエラー状態をモニタする機能です。

付加軸同期出力 付加軸のサーボON/OFF状態を、ロボット本体のサーボON/OFF状態に同

期させる機能です。

詳細については、140ページの「3.8付加軸同期出力」を参照してくださ

い。 
録 -203   外部入出力機能の分類
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付録 3 ： 安全診断機能(テス ト パルス診断)

非常停止 (EXTEMG11、 EXTEMG21) から出力されるパルス信号を用いて非常停止の診断をおこな う こ と
ができます。 パラ メ ータ TPOEMG を変更する こ と で、 EXTEMG11、 EXTEMG21 よ り定期的にオフパルスを
出力し ます。 出力されるパルス幅は約 20ms です。 テス ト パルスをロボ ッ ト コ ン ト ローラ内部で定期的に
確認する こ と で、 非常停止ラ イ ンが正常に機能し ている こ と を確認する こ とができます。

本機能を使用する場合には図 8-2 を参照し、 非常停止スイ ッ チを接続し て く だ さい。

本機能のテス ト パルスで周辺機器が誤動作し ないよ う にし て く ださい。

図 8-1 ： テス ト パルス診断

表 8-2 ： パラ メ ータ詳細

図 8-2 ： 非常停止ラ イ ンの配線方法

項目 内容

パラメータ名 TPOEMG

機能 非常停止(EXTEMG11、EXTEMG21)からのテストパルス信号出力のパルス出力機能

を選択する。

パラメータ設定値の意味 0：テストパルスを出力しない

1：テストパルスを出力する

初期値 0
   安全診断機能 ( テス ト パルス診断 )   付録 -204
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付録 4 ： 安全ブロ ッ ク図

図 8-3 ： 安全ブロ ッ ク図
録 -205   安全ブロ ッ ク図
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付録 5 ： 仕様打合せ資料(RV-2FRシ リーズ)

■お客様

■ご購入機種

■工場出荷特殊仕様

■オプシ ョ ン ( 出荷後の取付が可能です )

■保守部品

■ロボ ッ ト 選定チ ェ ッ ク項目

貴社名                                殿 ご担当 課             　 　 　 　 　 　      殿

ご住所           ご連絡先

仕様 形名 注 1）

注 1） 形名の詳細は、 2 ページの 「1.2 ロボ ッ ト の組合せ形名について」 を参照 く だ さい。

コ ン ト ローラ

標準仕様 □ RV-2FR-D □ RV-2FRL-D □ RV-2FRB-D □ RV-2FRLB-D CR800-02VD

□ RV-2FR-R □ RV-2FRL-R □ RV-2FRB-R □ RV-2FRLB-R CR800-02VR

□ RV-2FR-Q □ RV-2FRL-Q □ RV-2FRB-Q □ RV-2FRLB-Q CR800-02VQ

項目 標準仕様 工場出荷特殊仕様

コ ン ト ローラ ロボ ッ ト CPU ユニ ッ ト 接続
ケーブル

□ 10m □無し  □ 5m    □ 20m    □ 30m

項 　 　 目 形式 有無と有の場合の仕様

動作範囲変更用ス ト ッパ 1S-DH-11J1 □無し □有り

1S-DH-11J2 □無し □有り

1S-DH-11J3 □無し □有り

本体 機器間ケーブル ( 交換 ) 1F- □□ UCBL-41 固定用 ： □無し □ 2m □ 10m  □ 15m  □ 20m

1F- □□ LUCBL-41 屈曲用 ： □無し □ 10m  □ 15m □ 20m

電磁弁セ ッ ト 1E-VD0 □
1E-VD0 □ E

□無し 1E-VD0 □ ( ｼﾝｸ )  / □ 1 連  □ 2 連
1E-VD0 □ E( ｿｰｽ )/ □ 1 連  □ 2 連

ハン ド入力ケーブル 1S-HC30C-11 □無し □有り

ハン ド出力ケーブル 1E-GR35S □無し □有り

ハン ド カールチューブ 1E-ST040 □ C □無し   □ 1 連   □ 2 連

コ ン ト
ローラ

簡易版
テ ィ ーチングボ ッ クス

R32TB- □□
□無し  □ 7m    □ 15m

高機能版
テ ィ ーチングボ ッ クス

R56TB- □□ □無し  □ 7m    □ 15m

パラ レル入出力
イ ン タ フ ェ ース

2D-TZ368/
2D-TZ378

□無し 2D-TZ368( ｼﾝｸ )/ □ -1 枚 □ -2 枚
2D-TZ378( ｿｰｽ )/ □ -1 枚 □ -2 枚

外部入出力ケーブル
( ﾊﾟﾗﾚﾙ入出力ｲﾝﾀﾌｪｰｽ用 )

2D-CBL □□
(2D-TZ368/TZ378 用 )

□無し □ 5m-(     ) 本 　 　 □ 15m-(     ) 本

パラ レル入出力ユニ ッ ト
2A-RZ361/
2A-RZ371

□無し □ 2A-RZ361( ｼﾝｸ )/(     ) 台     □ 2A-RZ371( ｿｰｽ )/(     ) 台

外部入出力ケーブル
( ﾊﾟﾚﾚﾙ入出力ﾕﾆｯﾄ用 )

2A-CBL □□
(2A-RZ361/RZ371 用 )

□無し □ 5m-(     ) 本 　 　 □ 15m-(     ) 本

CC-Link イ ン タ フ ェース 2D-TZ576 □無し □有り

EtherNet/IP イ ン タ フ ェース 2D-TZ535 □無し □有り

PROFINET イ ン タ フ ェース 2D-TZ535-PN □無し □有り

CC-Link IE Field イ ン タ フ ェース 2F-DQ535 □無し □有り

EtherCAT イ ン タ フ ェース 2F-DQ535-EC □無し □有り

機能拡張カー ド 2F-DQ510 MELFA Smart Plus カー ドパッ ク (A タ イ プ ) ： □無し □有り

2F-DQ520 MELFA Smart Plus カー ドパッ ク (AB タ イプ ) ： □無し □有り

2F-DQ511 MELFA Smart Plus カー ド (A タ イ プ ) ： □無し □有り

2F-DQ521 MELFA Smart Plus カー ド (B タ イプ ) ： □無し □有り

SD メ モ リ カー ド 2F-2GBSD □無し □有り

安全オプシ ョ ン 4F-SF002-01 □無し □有り

コ ン ト ローラ保護ボ ッ クス CR800-MB □無し □有り

RT ToolBox3 3F-14C-WINJ □無し □ Windows 7/8/8.1/10 日本語対応 DVD-ROM 版

RT ToolBox3 mini 3F-15C-WINJ □無し □ Windows 7/8/8.1/10 日本語対応 DVD-ROM 版

RT ToolBox3 Pro 3F-16D-WINJ □無し □ Windows 7/8/8.1/10 日本語対応 DVD-ROM 版

取扱説明書製本版 5F-GA01-PJ01 □無し □有り (    ) セ ッ ト

機能拡
張

力覚センサセ ッ ト 4F-FS002H-W200 □無し □有り

4F-FS002H-W1000 □無し □有り

MELFA-3D Vision 3.0 3F-53U-WINM □無し □有り

保守部品 □バッ クア ッ プ用電池 MR-BAT6V1(    ) 個      □バッ ク ア ッ プ用電池 Q6BAT注 1） (    ) 個      □グ リ ース (     ) 缶

注 1） CR800-Q コ ン ト ローラのみ使用し ます。

作業内容 □マテハン  □組立  □機械加工 L/UL  □シーリ ング  □試験検査  □その他 (         )

ワーク質量
　 　 (         )g

ハン ド質量
　 　 (         )g

雰囲気   □一般環境
□その他 (     　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　  )

備考
   仕様打合せ資料 (RV-2FR シ リーズ )   付録 -206
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付録 6 ： 仕様打合せ資料(RV-4FR/7FRシ リーズ)

■お客様

■ご購入機種

■工場出荷特殊仕様

■オプシ ョ ン ( 出荷後の取付が可能です )

■保守部品

■ロボ ッ ト 選定チ ェ ッ ク項目

貴社名                                殿 ご担当 課             　 　 　 　 　 　      殿

ご住所           ご連絡先

形名注 1）

注 1） 形名の詳細は、 2 ページの 「1.2 ロボ ッ ト の組合せ形名について」 を参照 く だ さい。

コ ン ト ローラ注 2）

注 2） コ ン ト ローラ形名の * には、 ロボ ッ ト 本体の可搬質量 (4kg ： "4"、 7kg ： "7") が入り ます。

□ RV-4FR-D □ RV-4FRL-D □ RV-4FRJL-D □ RV-7FR-D □ RV-7FRL-D CR800-0*VD

□ RV-4FR-R □ RV-4FRL-R □ RV-4FRJL-R □ RV-7FR-R □ RV-7FRL-R CR800-0*VR

□ RV-4FR-Q □ RV-4FRL-Q □ RV-4FRJL-Q □ RV-7FR-Q □ RV-7FRL-Q CR800-0*VQ

項目 標準仕様 工場出荷特殊仕様

本体 ミ ス ト 仕様 (IP67) 一般環境仕様 (IP40) □無し 　 □有り

ク リーン仕様 (ISO ｸﾗｽ 3) 一般環境仕様 (IP40) □無し 　 □有り

配線 ・ 配管内装仕様注 1）

注 1） 本特殊仕様には、 対応するベース部外部配線セ ッ ト オプシ ョ ンを付属し ています。

フ ォ アアーム部まで内装 □無し □ -SH01 □ -SH02 □ -SH03 □ -SH04 □ -SH05 

コ ン ト ローラ ロボ ッ ト CPU ユニ ッ ト 接続
ケーブル

□ 10m □無し  □ 5m    □ 20m    □ 30m

項 　 　 目 形式 有無と有の場合の仕様

J1 軸動作範囲変更用ス ト ッパ 1F-DH-03 RV-4FR シ リーズ用 ： □無し □有り

1F-DH-04 RV-7FR シ リーズ用 ： □無し □有り

本体 機器間ケーブル ( 交換 ) 1F- □□ UCBL-41 固定用 ： □無し □ 2m □ 10m  □ 15m  □ 20m

1F- □□ LUCBL-41 屈曲用 ： □無し □ 10m  □ 15m □ 20m

電磁弁セ ッ ト 1F-VD0 □ -02
1F-VD0 □ E-02

□無し 1F-VD0 □ -02( シン ク )  / □ 1 連  □ 2 連  □ 3 連  □ 4 連
1F-VD0 □ E-02( ソース )/ □ 1 連  □ 2 連  □ 3 連  □ 4 連

ハン ド入力ケーブル 1F-HC35S-02 □無し □有り

ハン ド出力ケーブル 1F-GR35S-02 □無し □有り

ハン ド カールチューブ 1E-ST040 □ C □無し   □ 1 連   □ 2 連   □ 3 連   □ 4 連

フ ォアアーム部外部配線セ ッ ト 1F-HB0 □ S-01 □無し □ 1F-HB01S-01 　  □ 1F-HB02S-01

ベース部外部配線セ ッ ト 1F-HA0 □ S-01 □無し □ 1F-HA01S-01 　  □ 1F-HA02S-01

コ ン ト
ローラ

簡易版
テ ィ ーチングボ ッ クス

R32TB- □□ □無し  □ 7m    □ 15m

高機能版
テ ィ ーチングボ ッ クス

R56TB- □□ □無し  □ 7m    □ 15m

パラ レル入出力
イ ン タ フ ェース

2D-TZ368/
2D-TZ378

□無し 2D-TZ368( ｼﾝｸ )/ □ -1 枚 □ -2 枚
2D-TZ378( ｿｰｽ )/ □ -1 枚 □ -2 枚

外部入出力ケーブル
( ﾊﾟﾗﾚﾙ入出力ｲﾝﾀﾌｪｰｽ用 )

2D-CBL □□
(2D-TZ368/TZ378 用 )

□無し □ 5m-(     ) 本 　 　 □ 15m-(     ) 本

パラ レル入出力ユニ ッ ト
2A-RZ361/
2A-RZ371

□無し □ 2A-RZ361( ｼﾝｸ )/(     ) 台     □ 2A-RZ371( ｿｰｽ )/(     ) 台

外部入出力ケーブル
( ﾊﾟﾚﾚﾙ入出力ﾕﾆｯﾄ用 )

2A-CBL □□
(2A-RZ361/RZ371 用 )

□無し □ 5m-(     ) 本 　 　 □ 15m-(     ) 本

CC-Link イ ン タ フ ェース 2D-TZ576 □無し □有り

EtherNet/IP イ ン タ フ ェース 2D-TZ535 □無し □有り

PROFINET イ ン タ フ ェース 2D-TZ535-PN □無し □有り

CC-Link IE Field イ ン タ フ ェース 2F-DQ535 □無し □有り

EtherCAT イ ン タ フ ェース 2F-DQ535-EC □無し □有り

機能拡張カー ド 2F-DQ510 MELFA Smart Plus カー ドパッ ク (A タ イプ ) ： □無し □有り

2F-DQ520 MELFA Smart Plus カー ドパッ ク (AB タ イプ ) ： □無し □有り

2F-DQ511 MELFA Smart Plus カー ド (A タ イプ ) ： □無し □有り

2F-DQ521 MELFA Smart Plus カー ド (B タ イ プ ) ： □無し □有り

SD メ モ リ カー ド 2F-2GBSD □無し □有り

安全オプシ ョ ン 4F-SF002-01 □無し □有り

コ ン ト ローラ保護ボ ッ クス CR800-MB □無し □有り

RT ToolBox3 3F-14C-WINJ □無し □ Windows 7/8/8.1/10 日本語対応 DVD-ROM 版

RT ToolBox3 mini 3F-15C-WINJ □無し □ Windows 7/8/8.1/10 日本語対応 DVD-ROM 版

RT ToolBox3 Pro 3F-16D-WINJ □無し □ Windows 7/8/8.1/10 日本語対応 DVD-ROM 版

取扱説明書製本版 5F-GA01-PJ01 □無し □有り (    ) セ ッ ト

機能拡
張

力覚センサセ ッ ト 4F-FS002H-W200 □無し □有り

4F-FS002H-W1000 □無し □有り

MELFA-3D Vision 3.0 3F-53U-WINM □無し □有り

保守部品 □バッ ク ア ッ プ用電池 MR-BAT6V1 (    ) 個     □バッ クア ッ プ用電池 Q6BAT注 1） (    ) 個      □グ リース (     ) 缶

注 1） CR800-Q コ ン ト ローラのみ使用し ます。

作業内容 □マテハン  □組立  □機械加工 L/UL  □シー リ ング  □試験検査  □その他 (         )

ワーク質量
　 　 (         )g

ハン ド質量
　 　 (         )g

雰囲気   □一般環境 　  □ク リーン
 □オイル ミ ス ト ： ロボ ッ ト 耐油性確認希望  □あ り ( 油名称 :                  ) 注 1）   □な し

□その他 (       　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　  )

注 1） 耐油性について本書 37 ページの 「2.2.6 保護仕様と使用環境」 を参照 く だ さい。

備考
録 -207   仕様打合せ資料 (RV-4FR/7FR シ リーズ )
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付録 7 ： 仕様打合せ資料(RV-7FRLL)

■お客様

■ご購入機種

■工場出荷特殊仕様

■オプシ ョ ン ( 出荷後の取付が可能です )

■保守部品

■ロボ ッ ト 選定チ ェ ッ ク項目

貴社名                                殿 ご担当 課             　 　 　 　 　 　      殿

ご住所           ご連絡先

形名注 1）

注 1） 形名の詳細は、 2 ページの 「1.2 ロボ ッ ト の組合せ形名について」 を参照 く だ さい。

コ ン ト ローラ

□ RV-7FRLL-D CR800-07VLD

□ RV-7FRLL-R CR800-07VLR

□ RV-7FRLL-Q CR800-07VLQ

項目 標準仕様 工場出荷特殊仕様

本体 ミ ス ト 仕様 (IP67) 一般環境仕様 (IP40) □無し 　 □有り

ク リーン仕様 (ISO ｸﾗｽ 3) 一般環境仕様 (IP40) □無し 　 □有り

配線 ・ 配管内装仕様注 1）

注 1） 本特殊仕様には、 対応するベース部外部配線セ ッ ト オプシ ョ ンを付属し ています。

フ ォアアーム部まで内装 □無し □ -SH01 □ -SH02 □ -SH03 □ -SH04 □ -SH05 

コ ン ト ローラ ロボ ッ ト CPU ユニ ッ ト 接続
ケーブル

□ 10m □無し  □ 5m    □ 20m    □ 30m

項 　 　 目 形式 有無と有の場合の仕様

J1 軸動作範囲変更用ス ト ッパ 1F-DH-05J1 □無し □有り

本体 機器間ケーブル ( 交換 ) 1F- □□ UCBL-41 固定用 ： □無し □ 2m □ 10m  □ 15m  □ 20m

1F- □□ LUCBL-41 屈曲用 ： □無し □ 10m  □ 15m □ 20m

電磁弁セ ッ ト
1F-VD0 □ -02
1F-VD0 □ E-02

□無し 1F-VD0 □ -02( シン ク )  / □ 1 連  □ 2 連  □ 3 連  □ 4 連
1F-VD0 □ E-02( ソース )/ □ 1 連  □ 2 連  □ 3 連  □ 4 連

ハン ド入力ケーブル 1F-HC35S-02 □無し □有り

ハン ド出力ケーブル 1F-GR35S-02 □無し □有り

ハン ド カールチューブ 1E-ST040 □ C □無し   □ 1 連   □ 2 連   □ 3 連   □ 4 連

フ ォ アアーム部外部配線セ ッ ト 1F-HB0 □ S-01 □無し □ 1F-HB01S-01 　  □ 1F-HB02S-01

ベース部外部配線セ ッ ト 1F-HA0 □ S-01 □無し □ 1F-HA01S-01 　  □ 1F-HA02S-01

コ ン ト
ローラ

簡易版
テ ィ ーチングボ ッ クス

R32TB- □□ □無し  □ 7m    □ 15m

高機能版
テ ィ ーチングボ ッ クス

R56TB- □□ □無し  □ 7m    □ 15m

パラ レル入出力
イ ン タ フ ェ ース

2D-TZ368/
2D-TZ378

□無し 2D-TZ368( ｼﾝｸ )/ □ -1 枚 □ -2 枚
2D-TZ378( ｿｰｽ )/ □ -1 枚 □ -2 枚

外部入出力ケーブル
( ﾊﾟﾗﾚﾙ入出力ｲﾝﾀﾌｪｰｽ用 )

2D-CBL □□
(2D-TZ368/TZ378 用 )

□無し □ 5m-(     ) 本 　 　 □ 15m-(     ) 本

パラ レル入出力ユニ ッ ト
2A-RZ361/
2A-RZ371

□無し □ 2A-RZ361( ｼﾝｸ )/(     ) 台     □ 2A-RZ371( ｿｰｽ )/(     ) 台

外部入出力ケーブル
( ﾊﾟﾚﾚﾙ入出力ﾕﾆｯﾄ用 )

2A-CBL □□
(2A-RZ361/RZ371 用 )

□無し □ 5m-(     ) 本 　 　 □ 15m-(     ) 本

CC-Link イ ン タ フ ェース 2D-TZ576 □無し □有り

EtherNet/IP イ ン タ フ ェース 2D-TZ535 □無し □有り

PROFINET イ ン タ フ ェース 2D-TZ535-PN □無し □有り

CC-Link IE Field イ ン タ フ ェース 2F-DQ535 □無し □有り

EtherCAT イ ン タ フ ェース 2F-DQ535-EC □無し □有り

機能拡張カー ド 2F-DQ510 MELFA Smart Plus カー ドパッ ク (A タ イプ ) ： □無し □有り

2F-DQ520 MELFA Smart Plus カー ドパッ ク (AB タ イプ ) ： □無し □有り

2F-DQ511 MELFA Smart Plus カー ド (A タ イプ ) ： □無し □有り

2F-DQ521 MELFA Smart Plus カー ド (B タ イプ ) ： □無し □有り

SD メ モ リ カー ド 2F-2GBSD □無し □有り

安全オプシ ョ ン 4F-SF002-01 □無し □有り

コ ン ト ローラ保護ボ ッ クス CR800-MB □無し □有り

RT ToolBox3 3F-14C-WINJ □無し □ Windows 7/8/8.1/10 日本語対応 DVD-ROM 版

RT ToolBox3 mini 3F-15C-WINJ □無し □ Windows 7/8/8.1/10 日本語対応 DVD-ROM 版

RT ToolBox3 Pro 3F-16D-WINJ □無し □ Windows 7/8/8.1/10 日本語対応 DVD-ROM 版

取扱説明書製本版 5F-GA01-PJ01 □無し □有り (    ) セ ッ ト

機能拡
張

力覚センサセ ッ ト 4F-FS002H-W200 □無し □有り

4F-FS002H-W1000 □無し □有り

MELFA-3D Vision 3.0 3F-53U-WINM □無し □有り

保守部品 □バッ クア ッ プ用電池 MR-BAT6V1 (    ) 個    □バッ クア ッ プ用電池 Q6BAT注 1） (    ) 個      □グ リース (     ) 缶

注 1） CR800-Q コ ン ト ローラのみ使用し ます。

作業内容 □マテハン  □組立  □機械加工 L/UL  □シーリ ング  □試験検査  □その他 (         )

ワーク質量
　 　 (         )g

ハン ド質量
　 　 (         )g

雰囲気   □一般環境 　  □ク リ ーン  
□オイル ミ ス ト ： ロボ ッ ト 耐油性確認希望  □あ り ( 油名称 :                  ) 注 1）   □な し
□その他 (       　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　  )

注 1） 耐油性について本書 37 ページの 「2.2.6 保護仕様と使用環境」 を参照 く だ さい。

備考
   仕様打合せ資料 (RV-7FRLL)   付録 -208



付

8 付録
付録 8 ： 仕様打合せ資料(RV-13FR/13FRL)

■お客様

■ご購入機種

■工場出荷特殊仕様

■オプシ ョ ン ( 出荷後の取付が可能です )

■保守部品

■ロボ ッ ト 選定チ ェ ッ ク項目

貴社名                                殿 ご担当 課             　 　 　 　 　 　      殿

ご住所           ご連絡先

形名注 1）

注 1） 形名の詳細は、 2 ページの 「1.2 ロボ ッ ト の組合せ形名について」 を参照 く だ さい。

コ ン ト ローラ

□ RV-13FR-D □ RV-13FRL-D CR800-13VD

□ RV-13FR-R □ RV-13FRL-R CR800-13VR

□ RV-13FR-Q □ RV-13FRL-Q CR800-13VQ

項目 標準仕様 工場出荷特殊仕様

本体 ミ ス ト 仕様 (IP67) 一般環境仕様 (IP40) □無し 　 □有り

ク リーン仕様 (ISO ｸﾗｽ 3) 一般環境仕様 (IP40) □無し 　 □有り

配線 ・ 配管内装仕様注 1）

注 1） 本特殊仕様には、 対応するベース部外部配線セ ッ ト オプシ ョ ンを付属し ています。

フ ォアアーム部まで内装 □無し □ -SH01 □ -SH02 □ -SH03 □ -SH04 □ -SH05

コ ン ト ローラ ロボ ッ ト CPU ユニ ッ ト 接続
ケーブル

□ 10m □無し  □ 5m    □ 20m    □ 30m

項 　 　 目 形式 有無と有の場合の仕様

J1 軸動作範囲変更用ス ト ッパ 1F-DH-05J1 □無し □有り

本体 機器間ケーブル ( 交換 ) 1F- □□ UCBL-41 固定用 ： □無し □ 2m □ 10m  □ 15m  □ 20m

1F- □□ LUCBL-41 屈曲用 ： □無し □ 10m  □ 15m □ 20m

電磁弁セ ッ ト
1F-VD0 □ -03
1F-VD0 □ E-03

□無し 1F-VD0 □ -03( ｼﾝｸ )  / □ 1 連  □ 2 連  □ 3 連  □ 4 連
1F-VD0 □ E-03( ｿｰｽ )/ □ 1 連  □ 2 連  □ 3 連  □ 4 連

ハン ド入力ケーブル 1F-HC35S-02 □無し □有り

ハン ド出力ケーブル 1F-GR35S-02 □無し □有り

ハン ド カールチューブ 1N-ST060 □ C □無し   □ 1 連   □ 2 連   □ 3 連   □ 4 連

フ ォ アアーム部外部配線セ ッ ト 1F-HB0 □ S-01 □無し □ 1F-HB01S-01 　  □ 1F-HB02S-01

ベース部外部配線セ ッ ト 1F-HA0 □ S-01 □無し □ 1F-HA01S-01 　  □ 1F-HA02S-01

コ ン ト
ローラ

簡易版
テ ィ ーチングボ ッ クス

R32TB- □□ □無し  □ 7m    □ 15m

高機能版
テ ィ ーチングボ ッ クス

R56TB- □□ □無し  □ 7m    □ 15m

パラ レル入出力
イ ン タ フ ェ ース

2D-TZ368/
2D-TZ378

□無し 2D-TZ368( ｼﾝｸ )/ □ -1 枚 □ -2 枚
2D-TZ378( ｿｰｽ )/ □ -1 枚 □ -2 枚

外部入出力ケーブル
( ﾊﾟﾗﾚﾙ入出力ｲﾝﾀﾌｪｰｽ用 )

2D-CBL □□
(2D-TZ368/TZ378 用 )

□無し □ 5m-(     ) 本 　 　 □ 15m-(     ) 本

パラ レル入出力ユニ ッ ト
2A-RZ361/
2A-RZ371

□無し □ 2A-RZ361( ｼﾝｸ )/(     ) 台     □ 2A-RZ371( ｿｰｽ )/(     ) 台

外部入出力ケーブル
( ﾊﾟﾚﾚﾙ入出力ﾕﾆｯﾄ用 )

2A-CBL □□
(2A-RZ361/RZ371 用 )

□無し □ 5m-(     ) 本 　 　 □ 15m-(     ) 本

CC-Link イ ン タ フ ェース 2D-TZ576 □無し □有り

EtherNet/IP イ ン タ フ ェース 2D-TZ535 □無し □有り

PROFINET イ ン タ フ ェース 2D-TZ535-PN □無し □有り

CC-Link IE Field イ ン タ フ ェース 2F-DQ535 □無し □有り

EtherCAT イ ン タ フ ェース 2F-DQ535-EC □無し □有り

機能拡張カー ド 2F-DQ510 MELFA Smart Plus カー ドパッ ク (A タ イ プ ) ： □無し □有り

2F-DQ520 MELFA Smart Plus カー ドパッ ク (AB タ イ プ ) ： □無し □有り

2F-DQ511 MELFA Smart Plus カー ド (A タ イ プ ) ： □無し □有り

2F-DQ521 MELFA Smart Plus カー ド (B タ イプ ) ： □無し □有り

SD メ モ リ カー ド 2F-2GBSD □無し □有り

安全オプシ ョ ン 4F-SF002-01 □無し □有り

コ ン ト ローラ保護ボ ッ クス CR800-MB □無し □有り

RT ToolBox3 3F-14C-WINJ □無し □ Windows 7/8/8.1/10 日本語対応 DVD-ROM 版

RT ToolBox3 mini 3F-15C-WINJ □無し □ Windows 7/8/8.1/10 日本語対応 DVD-ROM 版

RT ToolBox3 Pro 3F-16D-WINJ □無し □ Windows 7/8/8.1/10 日本語対応 DVD-ROM 版

取扱説明書製本版 5F-GA01-PJ01 □無し □有り (    ) セ ッ ト

機能拡
張

力覚センサセ ッ ト 4F-FS002H-W200 □無し □有り

4F-FS002H-W1000 □無し □有り

MELFA-3D Vision 3.0 3F-53U-WINM □無し □有り

保守部品 □バッ ク ア ッ プ用電池 MR-BAT6V1 (    ) 個    □バッ ク ア ッ プ用電池 Q6BAT注 1） (    ) 個      □グ リ ース (     ) 缶

注 1） CR800-Q コ ン ト ローラのみ使用し ます。

作業内容 □マテハン  □組立  □機械加工 L/UL  □シー リ ング  □試験検査  □その他 (         )

ワーク質量
　 　 (         )g

ハン ド質量
　 　 (         )g

雰囲気   □一般環境 　  □ク リーン  
□オイル ミ ス ト ： ロボ ッ ト 耐油性確認希望  □あ り ( 油名称 :                  ) 注 1）   □な し
□その他 (       　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　  )

注 1） 耐油性について本書 37 ページの 「2.2.6 保護仕様と使用環境」 を参照 く だ さい。

備考
録 -209   仕様打合せ資料 (RV-13FR/13FRL)



                               8 付録
付録 9 ： 仕様打合せ資料(RV-20FR)

■お客様

■ご購入機種

■工場出荷特殊仕様

■オプシ ョ ン ( 出荷後の取付が可能です )

■保守部品

■ロボ ッ ト 選定チ ェ ッ ク項目

貴社名                                殿 ご担当 課             　 　 　 　 　 　      殿

ご住所           ご連絡先

形名注 1）

注 1） 形名の詳細は、 2 ページの 「1.2 ロボ ッ ト の組合せ形名について」 を参照 く だ さい。

コ ン ト ローラ

□ RV-20FR-D CR800-20VD

□ RV-20FR-R CR800-20VR

□ RV-20FR-Q CR800-20VQ

項目 標準仕様 工場出荷特殊仕様

本体 ミ ス ト 仕様 (IP67) 一般環境仕様 (IP40) □無し 　 □有り

ク リーン仕様 (ISO ｸﾗｽ 3) 一般環境仕様 (IP40) □無し 　 □有り

配線 ・ 配管内装仕様注 1）

注 1） 本特殊仕様には、 対応するベース部外部配線セ ッ ト オプシ ョ ンを付属し ています。

フ ォ アアーム部まで内装 □無し □ -SH01 □ -SH02 □ -SH03 □ -SH04 □ -SH05

コ ン ト ローラ ロボ ッ ト CPU ユニ ッ ト 接続
ケーブル

□ 10m □無し  □ 5m    □ 20m    □ 30m

項 　 　 目 形式 有無と有の場合の仕様

J1 軸動作範囲変更用ス ト ッパ 1F-DH-05J1 □無し □有り

本体 機器間ケーブル ( 交換 ) 1F- □□ UCBL-41 固定用 ： □無し □ 2m □ 10m  □ 15m  □ 20m

1F- □□ LUCBL-41 屈曲用 ： □無し □ 10m  □ 15m □ 20m

電磁弁セ ッ ト
1F-VD0 □ -03
1F-VD0 □ E-03

□無し 1F-VD0 □ -03( ｼﾝｸ )  / □ 1 連  □ 2 連  □ 3 連  □ 4 連
1F-VD0 □ E-03( ｿｰｽ )/ □ 1 連  □ 2 連  □ 3 連  □ 4 連

ハン ド入力ケーブル 1F-HC35S-02 □無し □有り

ハン ド出力ケーブル 1F-GR35S-02 □無し □有り

ハン ド カールチューブ 1N-ST060 □ C □無し   □ 1 連   □ 2 連   □ 3 連   □ 4 連

フ ォアアーム部外部配線セ ッ ト 1F-HB0 □ S-01 □無し □ 1F-HB01S-01 　  □ 1F-HB02S-01

ベース部外部配線セ ッ ト 1F-HA0 □ S-01 □無し □ 1F-HA01S-01 　  □ 1F-HA02S-01

コ ン ト
ローラ

簡易版
テ ィ ーチングボ ッ クス

R32TB- □□ □無し  □ 7m    □ 15m

高機能版
テ ィ ーチングボ ッ クス

R56TB- □□ □無し  □ 7m    □ 15m

パラ レル入出力
イ ン タ フ ェース

2D-TZ368/
2D-TZ378

□無し 2D-TZ368( ｼﾝｸ )/ □ -1 枚 □ -2 枚
2D-TZ378( ｿｰｽ )/ □ -1 枚 □ -2 枚

外部入出力ケーブル
( ﾊﾟﾗﾚﾙ入出力ｲﾝﾀﾌｪｰｽ用 )

2D-CBL □□
(2D-TZ368/TZ378 用 )

□無し □ 5m-(     ) 本 　 　 □ 15m-(     ) 本

パラ レル入出力ユニ ッ ト
2A-RZ361/
2A-RZ371

□無し □ 2A-RZ361( ｼﾝｸ )/(     ) 台     □ 2A-RZ371( ｿｰｽ )/(     ) 台

外部入出力ケーブル
( ﾊﾟﾚﾚﾙ入出力ﾕﾆｯﾄ用 )

2A-CBL □□
(2A-RZ361/RZ371 用 )

□無し □ 5m-(     ) 本 　 　 □ 15m-(     ) 本

CC-Link イ ン タ フ ェース 2D-TZ576 □無し □有り

EtherNet/IP イ ン タ フ ェース 2D-TZ535 □無し □有り

PROFINET イ ン タ フ ェース 2D-TZ535-PN □無し □有り

CC-Link IE Field イ ン タ フ ェース 2F-DQ535 □無し □有り

EtherCAT イ ン タ フ ェース 2F-DQ535-EC □無し □有り

機能拡張カー ド 2F-DQ510 MELFA Smart Plus カー ドパッ ク (A タ イプ ) ： □無し □有り

2F-DQ520 MELFA Smart Plus カー ドパッ ク (AB タ イプ ) ： □無し □有り

2F-DQ511 MELFA Smart Plus カー ド (A タ イプ ) ： □無し □有り

2F-DQ521 MELFA Smart Plus カー ド (B タ イ プ ) ： □無し □有り

SD メ モ リ カー ド 2F-2GBSD □無し □有り

安全オプシ ョ ン 4F-SF002-01 □無し □有り

コ ン ト ローラ保護ボ ッ クス CR800-MB □無し □有り

RT ToolBox3 3F-14C-WINJ □無し □ Windows 7/8/8.1/10 日本語対応 DVD-ROM 版

RT ToolBox3 mini 3F-15C-WINJ □無し □ Windows 7/8/8.1/10 日本語対応 DVD-ROM 版

RT ToolBox3 Pro 3F-16D-WINJ □無し □ Windows 7/8/8.1/10 日本語対応 DVD-ROM 版

取扱説明書製本版 5F-GA01-PJ01 □無し □有り (    ) セ ッ ト

機能拡
張

力覚センサセ ッ ト 4F-FS002H-W200 □無し □有り

4F-FS002H-W1000 □無し □有り

MELFA-3D Vision 3.0 3F-53U-WINM □無し □有り

保守部品 □バッ クア ッ プ用電池 MR-BAT6V1 (    ) 個    □バッ クア ッ プ用電池 Q6BAT注 1） (    ) 個      □グ リース (     ) 缶

注 1） CR800-Q コ ン ト ローラのみ使用し ます。

作業内容 □マテハン  □組立  □機械加工 L/UL  □シーリ ング  □試験検査  □その他 (         )

ワーク質量
　 　 (         )g

ハン ド質量
　 　 (         )g

雰囲気   □一般環境 　  □ク リ ーン  
□オイル ミ ス ト ： ロボ ッ ト 耐油性確認希望  □あ り ( 油名称 :                  ) 注 1）   □な し
□その他 (       　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　 　  )

注 1） 耐油性について本書 37 ページの 「2.2.6 保護仕様と使用環境」 を参照 く だ さい。

備考
   仕様打合せ資料 (RV-20FR)   付録 -210



付

8 付録
付録 10 ： 技術相談窓口のお知らせ

本書では、 お客様がロボ ッ ト の取扱、 操作やプログラ ミ ングをおこな う こ と を想定し て、 できるだけわ
かりやす く 説明し てお り ますが、 お読みいただいてもわかり に く いこ と などの相談窓口と し て、 「MELFA
テレホンセン ター」 を開設いた し ており ます。 ど う ぞお気軽にご相談 く だ さい。

付録 11 ： アフ ターサービスについて

ロボ ッ ト の修理、 点検などの保守サービスについては、 三菱電機システムサービス ( 株 ) が窓口と な り
ます。 ご用の際は最寄の三菱電機システムサービス ( 株 ) までご連絡 く ださい。

相談内容 ： ロボ ッ ト の仕様、 機能、 および導入後の立上、 取扱、 運転、
操作、 プログラ ミ ング等についての技術相談を承り ます。

電話番号 ： 052-721-0100( 直通 )

開設時間 ： 月曜日～金曜日............ 9 ： 00 ～ 19 ： 00
土 ・ 日 ・ 祝日 ................ 9 ： 00 ～ 17 ： 00

 <MELFA テレホンセン ター >

< 個人情報保護について >    ご記入いただいたお客様の個人情報は、 当社にて適切に管理し、 当社製品のご紹介や引き合

い製品の仕様のご確認に利用いた し ます。 なお、 お客様にお知らせし た使用目的のためにお客様の個人情報を業務上関

連する会社へ提供する こ とがあ り ますので、 あらかじめご了承いただけるよ う お願いいた し ます。
録 -211   技術相談窓口のお知らせ



北海道支店
　機電営業課

関西支社
　フィールドサービス課

西日本
メカトロソリューションセンター

中四国支社
　岡山機器サービスステーション

中四国支社
　フィールドサービス課

九州支社
　フィールドサービス課

四国支店
機電ソリューション
エンジニアリング課

名古屋製作所
三菱電機名古屋FAコミュニケーションセンター

中部支社
　フィールドサービス課

中部支社
　静岡機器サービスステーション

東京機電支社
　フィールドサービス課

東日本メカトロソリューションセンター

北日本支社
　機電システム課

北陸支店
　機電営業課

三菱電機産業用ロボット保守サービスネットワーク

お問い合わせは下記へどうぞ

機電システム課 ----------------------------〒983-0013 仙台市宮城野区中野1-5-35 ------------------------(022)353-7814
北日本支社

北海道支店
機電営業課 --------------------------------〒004-0041 札幌市厚別区大谷地東2-1-18 ----------------------(011)890-7515

東京機電支社
フィールドサービス課 ----------------------〒108-0022 東京都港区海岸3-9-15(LOOP-Xビル11階) ------------(03)3454-5521

中部支社
フィールドサービス課 ----------------------〒461-8675 名古屋市東区矢田南5-1-14 ------------------------(052)722-7601
静岡機器サービスステーション --------------〒422-8058 静岡市駿河区中原877-2 ---------------------------(054)287-8866

北陸支店
機電営業課 --------------------------------〒920-0811 金沢市小坂町北255 -------------------------------(076)252-9519

関西支社
フィールドサービス課 ----------------------〒531-0076 大阪市北区大淀中1-4-13 --------------------------(06)6458-9728

中四国支社
フィールドサービス課 ----------------------〒732-0802 広島市南区大州4-3-26 ----------------------------(082)285-2111
岡山機器サービスステーション --------------〒700-0951 岡山市北区田中606-8 -----------------------------(086)242-1900

四国支店

九州支社

三菱電機株式会社

平日営業体制

平日夜間および土日祝日受付体制

フィールドサービス課 ----------------------〒812-0007 福岡市博多区東比恵3-12-16 -----------------------(092)483-8208

名古屋製作所 ------------------------------〒461-8670 名古屋市東区矢田南5-1-14 ------------------------(052)712-2609

9:00～17:30の間は、全国の支社・支店・サービスステーションでお受けいたします。　

平日の17:30～翌朝9:00および、土・日・祝の9:00～翌朝9:00は集中受付センター(03)5460-3582にてお受けいたします。

機電ソリューションエンジニアリング課 ------〒760-0072 高松市花園町1-9-38 ------------------------------(087)831-3186

三菱電機システムサービス株式会社



三菱電機 ・ 産業用ロボ ッ ト

三菱電機株式会社 〒 100-8310 　 東京都千代田区丸の内 2-7-3( 東京ビル )
お問い合わせは下記へど う ぞ
本社 .................. 〒 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
北海道支社 ... 〒 060-8693... 札幌市中央区北 2 条西 4-1 ( 北海道ビル )...............................................................................(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
関越支社 ........ 〒 330-6034... さいたま市中央区新都心 11-2 ( 明治安田生命さいたま新都心ビル ラ ン ド ・ アクシス ・ タワー )..(048)600-5852
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
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

この印刷物は2022年1月の発行です。なお、お断りなしに仕様を変更することがありますのでご了承ください。  2022年1月作成  (2201)MEE
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