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エアシリンダ問題点と解決方法

エアシリンダ問題点と解決方法
エアーシリンダは、空気という圧縮性のある流体を使用するため、正確な速度制御が困難で、

負荷に影響されやすいなどの問題があります。ロボシリンダでは、この様なエアシリンダの問題

点を解決できる方法がいくつもあります。以下にその一例を説明いたします。

位置決め
動作

速度・加速度
調整

移動中の
速度変更

多点位置決めが困難
位置決め動作は2点間の移動が主流です。3点
以上の停止をさせる場合は特殊な機構を設ける
必要があり、またその点数にも限界があります。

エアシリンダ問題点 ロボシリンダ解決方法

速度の微調整が困難
速度の微調整が難しい為、上げすぎるとワークを
破損し、下げすぎるとタクトタイムが遅くなります。

速度の微調整
1mm/s単位で速度の微調整が可能です。ワー
クの破損が無くなり、タクトタイムの遅れも最小
限にできます。

加速・減速の調整が困難
下降時の飛び出しや、速度を上げた時の衝撃
が大きく、ワークを破損させるケースがあり
ます。

加速・減速の調整
細かい加速・減速の設定が簡単にでき、衝撃
を抑えワークの破損を無くす事ができます。

移動中の速度変更が困難
移動中の速度変更が困難です。また、速度が
一定ではありません。

移動中の速度変更
移動中の速度変更が簡単に出来ます。更にモータ、
ボールネジ駆動でサーボ制御になる為、一定の速
度で移動する事が可能です。

ゾーンの
出力

出力信号を出すにはセンサーが必要
出力信号を出すには、任意の位置にセンサー
を取り付けて信号のON/OFFを行わなければ
なりません。

ゾーン出力
センサーを使用せず簡単な設定でエリア信号
を得ることが出来ます。（干渉防止等に使用
出来ます）

押付け動作

ワークの押付けがうまくできない
ワークの押付けで、押付け力が強すぎてワークが
破損してしまう。また、破損しないように押付けの
速度を落としてしまうと、タクトタイムが遅くなります。

押付け動作
ワークに当たる手前から低速に切替わり、押付
け力を簡単に調整できます。

押付け力の調整がうまくできない
押付け力の調整をレギュレータ（減圧弁）などで都
度調整する必要があり、調整もばらつきがあります。

押付け力の調整
ポジションデータで簡単に調整でき、押付け力
は一定です。

位置決め動作
簡単に任意の移動場所の設定が可能で、位置
合わせや段取り換えなどが容易にできます。

前-3 ロボシリンダ　総合カタログ
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エアシリンダ問題点と解決方法

この様に、ロボシリンダの各機能を使う事によりエアシリンダでの問題点の多くを解決できます。
結果、ロボシリンダを使用する事により、この様な効果を生む事につなげられます。
◇不良率低減　◇設計・組立工数削減　◇環境対策（省エネ） ◇容易な段取り変え設定
◇メンテナンス工数削減　◇エア漏れコスト抑制　◇タクトタイム向上　◇始動時の調整不要　◇ISO14000推進

一時停止
入力

一時停止できない
動作中に一時停止させることが困難です。

一時停止入力
一時停止機能により、減速停止・再スタート
を簡単に行なう事が出来ます。

組合わせ

ワークの吸着ミスが頻繁に発生する
ピックアンドプレイスにて停止位置の精度が悪く、
吸着ミスが頻繁に発生する。

高精度位置決め
±0.02mmの高い繰り返し位置決め精度によ
り位置ずれがなくなり、吸着ミスの低減が可
能です。

圧入で高さがばらつく
圧入に使用したが高さにばらつきが生じる。

押付け動作とゾーン出力
圧入を押付け動作とゾーン出力で行い、高さの
ばらつきを無くすことができます。

その他

エアー源がない
エアーシリンダを使用しようとしたが、エアー
源がない場合、コンプレッサーの増設が必要
となります。

電源で使用可
電源があれば使用できます。

エアー圧の調整が必要
エアー圧が変化するので、調整が随時必要です。

調整不要
モータですので、調整作業が不要となり、作業
が軽減されます。

消費電力が掛かる
環境に対する負荷を低減するために電力消
費量の改善を行いたい。

省エネルギー
ロボシリンダの電力消費量は、エアーシリンダ
に比べて約1/10です。（IAI実験結果による）

エアシリンダ問題点 ロボシリンダ解決方法

ロボシリンダ　総合カタログ　　前 -4
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地球にやさしい、企業にやさしい、人にやさしい
新ロボシリンダ誕生

E R C 2 se r i e s

省スペース、簡単操作を実現したコントローラ
一体型パルスモータシリンダ

低速時に高推力を発揮するパルスモータの特性を生
かした押し付け動作が得意なパルスモータシリンダ

R C P 2 se r i e s

ロボシリンダは簡単操作と高機能、省エネ、低価格を実現した次世代シリンダです。
豊富なラインナップと便利な機能で、装置設計上のさまざまな問題解決に貢献します。

ロボシリンダは特長の異なる下記の4シリーズから構成されています。

ご使用の装置に最適なタイプをご選択下さい。

コントローラ内蔵タイプ

パルスモータタイプ

スライダタイプ

ロッドガイド付きタイプ

ロッドタイプ

スライダタイプ

ロッドタイプ

3ッ爪グリッパ

ポジションコントローラ プログラムコントローラ

スライダベルトタイプ
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特　長

ロッドタイプのエアシリンダに近い形状の
DC24V電源で動作可能な小型サーボシリンダ

高荷重とロングストロークに対応した
AC100V/200Vで動作可能なサーボシリンダ

R C A se r i e s

R C S 2 se r i e s

サーボモータ（24Vモータ）タイプ

サーボモータ（200Vモータ）タイプ

カップリングタイプ

ポジションコントローラ プログラムコントローラ

ロッドガイド付きタイプ

モータ折返しタイプ

モータ折返しタイプ

モータビルドインタイプ

スライダタイプ

ポジションコントローラ プログラムコントローラ

スライダタイプ

モータ折返しスライダタイプ

ロッドショートタイプ

フラットタイプ

ロッドガイド付きタイプ

アームタイプ



前-7 ロボシリンダ　総合カタログ

特長

■アクチュエータはカップリング／ビルドイン／モータ折り返しの3タイプを設定

メンテナンス性や取り付けスペースを考慮し、スライダタイプ、ロッドタイプ両方に3つのモータ取り付け仕様を
用意しました。仕様条件に応じてご選択下さい。

■ロッドタイプはエアシリンダと同様の取付方式を採用

フート、トラニオン、クレビスといったエアシリンダと同じ本体取付金具をオプション設定しました。
またロッド先端の取り付け金具は、ナックルジョイント、フローティングジョイント等を使用出来ますのでエアシ
リンダからの置き換えも容易です。

■カップリング仕様
モータとボールネジをカップリング
で結合することでモータ交換を
容易にしました。

■ビルトイン仕様
ボールネジとモータの直結構造
により、全長を短縮しました。

全長方向にスペースのない場
所に効果的です。

スライダタイプ ロッドタイプ

■折り返し仕様
ボールネジの軸芯にプーリーを
付け、モータを折り返してベルト
で連結しました。横のスペース
があれば、全長方向はもっとも
短い仕様です。

h
tt

p
:/

/w
w

w
.i

a
i-

ro
b

o
t.

c
o

.j
p

/

豊富なラインナップ

【ナックルジョイント】

【フート】

【前トラニオン】

【後トラニオン】

【フランジ】

【クレビス】
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プログラムコントローラ
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特長

ロボシリンダ　総合カタログ　　前 -8

■さまざまな制御方式に対応

コントローラは、RCP2シリーズ（DC24V動作パルスモータ）、RCAシリーズ（DC24V動作サーボモータ）RCS2シリー
ズ（AC100/200V動作サーボモータ）用に、ポジショナーとプログラムコントローラの合計6シリーズをラインナップ。
またＰＣＯＮ、ＡＣＯＮシリーズには制御方式別に4種類のタイプを設定し、ＳＣＯＮシリーズは4種類の機能をすべ
て内蔵したオールインタイプです。

ポジショナータイプ
最大512点の位置決めが可能。設
定の切替で、電磁弁タイプやシリアル
通信タイプとしても使用可能。

電磁弁タイプ
エアシリンダの電磁弁と同じ制御
で最大3点の位置決めが可能な超
簡単制御タイプ。

パルス列入力タイプ
予めポジションの入力が不要なパル
ス列入力タイプ。動作パターンが複
雑／多数の場合や、速度等も自由に
変更したい場合に効果的です。

シリアル通信タイプ
DeviceNetやCC-LinkにGateway
ユニットを接続して使用するためのコン
トローラです。コンパクトで低価格な為、
多数の軸を使う場合に効果的です。

プログラムタイプ
最大2軸の動作が可能なプログラム
コントローラです。補間動作が可能です
ので、2軸組合せの塗布動作やパレ
タイズ作業等のコントローラに最適です。

対応アクチュエータ

R C S 2
se r i e s

AC100/200V動作
サーボモータ用

SSEL-C

SCON-C
すべての機能を1台に内蔵

R C A
se r i e s
DC24V動作
サーボモータ用

ASEL-C

ACON-CY

ACON-PL/PO

ACON-SE

ACON-C/CG

R C P 2
se r i e s
DC24V動作
パルスモータ用

PSEL-C

PCON-C/CG

PCON-CY

PCON-PL/PO

PCON-SE

2軸用 2軸用 2軸用1軸用 1軸用 1軸用
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ロボシリンダ　総合カタログ　　前 -10

■AQシールにより長期メンテナンスフリーを実現

AQシールは潤滑油を樹脂で固形化した潤滑部材を使用した潤滑ユニットです。AQシールをガイド及びボール
ネジの表面（鋼球転動面）に押し当てることで潤滑油が供給され、グリースとの併用による相乗効果で、長期の
メンテナンスフリーが可能となります。

■ランニングコストはエアシリンダの1/3～1/10

エアシリンダは電気でコンプレッサを回して圧縮エアを
作り、そのエアは配管を通ってエアシリンダに到達し直
進力に変換されるため、エネルギー損失は大きくなります。
これに対してロボシリンダは、電気で動作するモータの
回転力をメカ的に直進力に変換するため、エネルギー損
失は非常に小さくランニングコスト（電気代）で比較すると
エアシリンダの1/3～1/10という結果が出ています（当社
実験値）。

エアシリンダに比べて高い省エネ性能のロボシリンダですが、
さらに省エネ性能を高める2つの機能が追加となりました。

AQシール 

ボールネジ ナット 

AQシール 

ベース一体型ガイド 

ボールネジ ■ガイド寿命（AQシールの有無による） 

AQシール付き 

無潤滑 

0 160002000 4000 6000 8000
走行距離（km） 

走行距離（km） 

10000 12000 14000

15,000km走行継続中 
1,800km摩耗大・中止 

■ボールネジの寿命（AQシールの有無による） 

AQシール付き 

無潤滑 

0 500 1000 1500 2000 2500 3000 3500 4000 4500 5000 5500

5,000km走行継続中 
20km摩耗大・中止 

コンプレッサ ：0.75kwエアシリンダ：φ25　ストローク：300 
ロボシリンダ ：RCP-RMAI-H-300　動作条件：負荷条件・動作条件同一 

0
0 5 10

往復回数（往復/分） 
15 20 25 30

200

400

600

800

1000

1200

1400年
間（
2
0
0
0
時
間
）
消
費
電
力（
kwh
） 

エアシリンダ 

ロボシリンダ 

■自動サーボOFF方式
位置決め完了後一定時間経過後自動的にサーボOFF状態
になります。サーボOFF状態では保持電流が流れませんので、
消費電力を抑えることが出来ます。（サーボOFF状態で外力が
かからないことが必要条件です）

■フルサーボ制御方式
RCP2シリーズに搭載されているパルスモータの、停止時の
電流値を1/2～1/4に低減させるモードです。待機位置での停
止時間が長い場合に、消費電力を抑えるのに効果的です。

AQシールの効果
■面倒なグリスアップの回数を極限まで減少させます。
（グリースとの併用で走行5,000km又は3年のメンテナンスフリーを実現）

■装置の構造上、グリスアップが困難な場所に効果的です。

■余分なグリースが必要ありませんので、使用環境を汚しません。
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前-11 ロボシリンダ　総合カタログ

製 品 体 系

製品体系

対応アクチュエータ

シリーズ 特　長

コントローラを

本体に内蔵し、

簡 単 操 作 と

超低価格を実現

24V

パルスモータ

スライダ
タイプ

（P3）

ロッド
タイプ

（P7）

スライダ
タイプ

（P21）

ロッド
タイプ

（P105）

スライダ
タイプ

（P49）

ロッド
タイプ

（P125）

スライダ
タイプ

（P73）

ロッド
タイプ

（P153）

24V

パルスモータ

24V

サーボモータ

200V

サーボモータ

パルスモータを

サーボ制御する

ことで、低価格

と高機能を両立

24Vサーボモー

タ搭載により、

コンパクト且つ

低価格を実現

高出力のサーボ

モータ搭載によ

り、高い搬送能

力を発揮

モータ種類 タイプ
（掲載頁）

外　観 速度

△ ○ ○ ◎

△ ○ ○ ◎

△ ○ ◎ ◎

△ ○ ◎ ◎

○ △ △ ○

○ △ △ ○

◎ ◎ △ ○

◎ ◎ △ ○

可搬
質量 押付力 価格
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ロボシリンダ　総合カタログ　　前 -12

製品体系

対応コントローラ

項　目

型　式 NP/PN（注1）

1軸

DC24V

最大位置決め点数 16点

PCON-C/CG PCON-CY PCON-PL/PO PCON-SE PSEL

512点 3点 （－） 64点 1500点

1軸 2軸

DC24V DC24V

3点 ―

―

―

―

―

64点

1軸

DC24V

（P295）

SE（注1）

―

―

―

―

―

最大接続軸数

電源電圧

外　観
（掲載頁）

型　式

最大位置決め点数

最大接続軸数

電源電圧

外　観
（掲載頁）

型　式

最大位置決め点数

最大接続軸数

電源電圧

外　観
（掲載頁）

型　式

最大位置決め点数

最大接続軸数

電源電圧

外　観
（掲載頁）

ポジショナー
タイプ

電磁弁
タイプ

パルス列
タイプ

シリアル通信
タイプ

プログラム
動作タイプ項　目

ストローク 50～600mm（50mm毎）

～20kg

～10kg

～600mm/s

50～300mm（50mm毎）

～55kg（外付ガイド使用時）

～25kg

～600mm/s

50～1200mm（50mm毎）

～55kg

～20kg

～1500mm/s

50～300mm（50mm毎）

～300kg（外付ガイド使用時）

～150kg

～458mm/s

50～600mm（50mm毎）

～12kg

～6kg

～800mm/s

50～300mm（50mm毎）

～18kg（外付ガイド使用時）

～6.5kg

～600mm/s

50～1000mm（50mm毎）

～60kg

～12kg

～1000mm/s

50～300mm（50mm毎）

～60kg（外付ガイド使用時）

～19.5kg

～800mm/s

最大水平可搬

最大垂直可搬

最高速度

ストローク

最大水平可搬

最大垂直可搬

最高速度

ストローク

最大水平可搬

最大垂直可搬

最高速度

ストローク

最大水平可搬

最大垂直可搬

最高速度

ストローク

最大水平可搬

最大垂直可搬

最高速度

ストローク

最大水平可搬

最大垂直可搬

最高速度

ストローク

最大水平可搬

最大垂直可搬

最高速度

ストローク

最大水平可搬

最大垂直可搬

最高速度

仕　様

ACON-C/CG ACON-CY ACON-PL/PO ACON-SE ASEL

512点 3点 （－） 64点 1500点

1軸 2軸

DC24V DC24V

SCON-C SSEL/XSEL

512点 3点/7点 （－） 64点 1500点/4000点

1軸 2軸/6軸

AC100/200V AC100V
AC200V

（P325） （P365）

（P355）

（注1）ERC2型式のI/Oタイプの記号です。

（P295）

（P305） （P305） （P305） （P335）（P305）

（P315） （P315） （P315） （P315） （P345）

※上記の仕様の数値は一機種で対応出来るものでなく、シリーズ機種中の最大スペックを記載していますのでご注意下さい。
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シリーズ説明
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製品シリーズ説明　ERC2／RCP2

E R C 2 se r i e s

内蔵コントローラ

可
搬
質
量
（kg）
 

0
0 100 200

最高速度（mm/sec） 
300 400 500 600

2.5

55 水平可搬 

可
搬
質
量
（kg）
 

0
0 100 200

最高速度（mm/sec） 
300 400 500 600

0.5

10

25 垂直可搬 
標
準
価
格 

ストローク（mm） 

40,000

50,000

60,000

30,000

50 300 600

ロッドタイプ 

スライダタイプ 

ERCシリーズは下グラフの斜線部の条件の範囲でご使用いただけます。
※下記グラフは目安ですので、各機種の正確な最高速度と可搬質量は、各ページの速度と可搬
質量の相関図でご確認下さい。

対応コントローラ

スペック 価格帯

1 コントローラ内蔵により配線の手間が減少
専用ケーブルをPLCとDC24V電源に接続すればすぐに動作出来ます。またシリアル専用タイプとゲートウェイユニットを使用す
れば、簡単にフィールドネットワークにも接続出来ます。

2 コントローラの設置スペースが不要になり、制御盤の小型化が可能
制御盤を小型化することで、大幅なコストダウンが可能になります。

3 コントローラ込みで超低価格を実現
構成部品の徹底的な見直しにより、従来に比べ20％以上のコストダウンを実現しました。

特　長

コントローラを本体に内蔵した
コントローラ一体型超低価格アクチュエータ
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ロボシリンダ　総合カタログ　　前 -14

R C P 2 se r i e s

1 豊富なバリエーション
スライダタイプ、ロッドタイプ、ベルト駆動タイプ、高推力タイプ、グリッパタイプ、ロータリタイプ等用途に応じた様々な機種
を揃えています。

2 パルスモータの特性を生かした強い押し付け力
低速で高トルクを発生するパルスモータの特性から、小型で強い押し付けが可能になりました。

3 コントローラはさまざまな制御方式に対応
ポジショナー、パルス列入力、シリアル通信、エアシリンダ互換、プログラム動作等、さまざまな制御で動作が可能です。

可
搬
質
量
（kg）
 

0
0 100 200

最高速度（mm/sec） 
300 400 500 600

10

55

25

水平可搬 

※ベルトタイプは 
　最高1500mm/sで 
　動作可能です。 
　（→P397参照） 

可
搬
質
量
（kg）
 

0
0 100 200

最高速度（mm/sec） 
300 400 500 600

0.5

10

25 垂直可搬 
標
準
価
格 

ストローク（mm） 

200,000

150,000

100,000

50,000

0
50 300 600 1000

スライダタイプ 

ロッドタイプ 

※ベルトタイプは最大1200ストロークまで 
　対応しています。 

RCP2シリーズは下グラフの斜線部の条件の範囲でご使用いただけます。
※下記グラフは目安ですので、各機種の正確な最高速度と可搬質量は、各ページの速度と可搬
質量の相関図でご確認下さい。

特　長

対応コントローラ

スペック 価格帯

名　　　　称

外　　　　観

型　　　　式

位置決め点数

掲 載 ページ

ポジショナータイプ

PCON-C

最大512点

P305

電磁弁タイプ

PCON-CY

3点

パルス列タイプ

PCON-PL / PO

（－） 64点

シリアルタイプ

PCON-SE

プログラムタイプ

PSEL-C

1500点

P335

パルスモータをサーボ制御することで、
低価格と高機能を両立したサーボアクチュエータ
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シリーズ説明

24V電源にて動作可能な小型アクチュエータ

h
tt

p
:/

/w
w

w
.i

a
i-

ro
b

o
t.

c
o

.j
p

/

製品シリーズ説明　RCA／RCS2

R C A se r i e s

可
搬
質
量
（kg）
 

0 
0 200 

最高速度（mm/sec） 
400 600 800 0 200 400 600 800 

6 

12 

18 水平可搬 

可
搬
質
量
（kg）
 

0

最高速度（mm/sec） 

1.5 

3 

6 垂直可搬 
標
準
価
格 

ストローク（mm） 

50,000

100,000

50 300 600

ロッドタイプ 

スライダタイプ 

RCAシリーズは下グラフの斜線部の条件の範囲でご使用いただけます。
※下記グラフは目安ですので、各機種の正確な最高速度と可搬質量は、P19ページの一覧表で
ご覧下さい。

対応コントローラ

スペック 価格帯

名　　　　称

外　　　　観

型　　　　式

位置決め点数

掲 載 ページ

ポジショナータイプ

ACON-C

最大512点

P315

電磁弁タイプ

ACON-CY

3点

パルス列タイプ

ACON-PL / PO

（－） 64点

シリアルタイプ

ACON-SE

プログラムタイプ

ASEL-C

1500点

P345

1 エアシリンダと同様の各種取付金具を設定
フート、トラニオン、クレビスといったエアシリンダと同じ本体取付金具をオプション設定しました。

2 モータ取付方法は、カップリング、ビルトイン（直結）、折返しの3タイプから選択
メンテナンス性、取り付けスペース等を考慮し、モータ取付方式を3タイプから選択可能にしました。

3 原点確認センサ（オプション）
原点復帰が確実に行なわれたかをチェックするセンサをオプション設定しました。

特　長

【フート金具】 【フランジ金具】 【トラニオン金具】 【クレビス金具】
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ロボシリンダ　総合カタログ　　前 -16

100V / 200V電源にて動作可能な
小型／中型アクチュエータ

R C S 2 se r i e s

1 最高速度1,000mm/s、最大可搬60kg、最大ストローク1,000mm
高出力サーボモータを搭載していますので、中量物の高速搬送も可能です

2 XSELコントローラ使用により3軸以上の組合せも可能
最大6軸まで制御可能なXSELコントローラが使用出来ますので、多軸組合せや単軸／直交ロボットとの組合せも可能です。

3 モータ取付方式は、カップリング、ビルトイン（直結）、折返しの3タイプから選択（一部機種除く）
メンテナンス性、取付スペース等を考慮し、モータ取付方式を3タイプから選択可能にしました。

可
搬
質
量
（kg）
 

0 
0 

最高速度（mm/sec） 
500 1000 0 500 1000 

60

30

水平可搬 

可
搬
質
量
（kg）
 

0

最高速度（mm/sec） 

6 

12 垂直可搬 標
準
価
格 

ストローク（mm） 

200,000

150,000

100,000

50,000

0
50 300 600 1000

ロッドタイプ 

スライダタイプ 

RCP2シリーズは下グラフの斜線部の条件の範囲でご使用いただけます。
※下記グラフは目安ですので、各機種の正確な最高速度と可搬質量は、P19ページの一覧表で
ご覧下さい。

特　長

対応コントローラ

スペック 価格帯

名　　　　称

外　　　　観

型　　　　式

位置決め点数

掲 載 ページ

ポジショナータイプ

最大512点

電磁弁タイプ

3点/7点

パルス列タイプ

（－） 64点

シリアルタイプ

P325

1500点

プログラムタイプ

SSEL-C

プログラムタイプ

X-SEL-□

4000点

P365P355

SCON-C



右のチャートにて、 

①アクチュエータ形状 

②方向／用途 

③タイプ選択 

の順番で、希望する条件に近い機種を選定し、 

④の仕様一覧表のページをご覧ください。 

1

仕様一覧表では、各シリーズ（ERC2/RCP2/RCA/RCS2）

の機種がタイプ毎に列記されていますので、 

①速度（移動する時間から算出） 

②可搬質量（搬送可能な重さ） 

③押し付け力／推力 

④コントローラの電源（DC24V/AC100V/AC200V） 

をご確認いただき。仕様を満たしていれば該当ページ

をご覧ください。 

2

該当ページでは、詳細スペック、外形寸法図、及びコ

ントローラ情報が掲載されていますので、使用条件

のご確認をお願いします。 

特にERC2/RCP2の2シリーズは、搭載しているパル

スモータの特性上、速度が上がると可搬質量は低

下しますので、希望する速度と可搬質量の両方が満

たされているかをグラフでご確認ください。 

3

4
機種選定の途中で該当する機種がなかったり、 

不明点がある場合は、お気軽にお問合せ下さい。 

前-17 ロボシリンダ　総合カタログ

ロボシリンダの標準選定方法
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ロボシリンダの標準選定方法

ロボシリンダの標準選定を行なうには、
下記の手順で進めてください。

アクチュエータ形状選定1
ご使用になる用途に応じて
スライダタイプかロッドタイプを

選択して下さい。

スライダタイプ用途

●治具やワークの位置決め
●製品の搬送

ロッドタイプ用途

●ワークの押し付け
●圧入　●昇降
●垂直搬送
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ロボシリンダ　総合カタログ　　前 -18

方向／用途2
スライダタイプは水平使用か垂直
使用かロッドタイプは押し付け使用
か搬送使用かを選択して下さい。

タイプ選択3
下記グラフにて搬送するワーク重さと移動距離、
もしくは押し付け力／推力と移動距離を満たす
タイプを選択して下さい。

仕様一覧表確認4
選択したタイプのスペックが、希望
する使用条件を満たしているか仕
様一覧表にて確認して下さい。

スライダ水平 

60

50

40

30

20

10
SA4 SA5

SA6

SS7

SA7

SS8

100 200 300 400 500 600

移動距離（mm） 

ワ
ー
ク
重
さ（
kg
） 

700 800 900 1000

スライダ垂直 

12

10

8

6

4

2

SA4 SA5

SA6

SS7

SA7 SS8

100 200 300 400 500 600

移動距離（mm） 

ワ
ー
ク
重
さ（
kg
） 

700 800 900 1000

ロッド押し付け 

6000

800

600

400

200

100
RA2

RA3

RA6

RA4

RA10

100 150 200

移動距離（mm） 

押
し
付
け
力（
N
） 

250 300

ロッド搬送 

424.3

200

100 RA3

RA5/RA7

RA4

100 150 200

移動距離（mm） 

推
力（
N
） 

250 300

水平使用

垂直使用

押し付け
使　用

搬送使用

19
ページ

をご覧ください。

19
ページ

をご覧ください。

20
ページ

をご覧ください。

20
ページ

をご覧ください。

19
ページ

をご覧ください。

19
ページ

をご覧ください。

20
ページ

をご覧ください。

20
ページ

をご覧ください。
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アクチュエータスペック一覧表
h

tt
p

:/
/w

w
w

.i
a

i-
ro

b
o

t.
c

o
.j

p
/

アクチュエータスペック一覧表

DC24V

RCA-SA4C-□-20-10-＊＊＊ 

RCA-SA4C-□-20-5-＊＊＊ 

RCA-SA4C-□-20-2.5-＊＊＊ 

RCS2-SA4C-□-20-10-＊＊＊ 

RCS2-SA4C-□-20-5-＊＊＊ 

RCS2-SA4C-□-20-2.5-＊＊＊ 

RCP2-SA5C-I-42P-12-＊＊＊ 

RCP2-SA5C-I-42P-6-＊＊＊ 

RCP2-SA5C-I-42P-3-＊＊＊ 

RCA-SA5C-□-20-12-＊＊＊ 

RCA-SA5C-□-20-6-＊＊＊ 

RCA-SA5C-□-20-3-＊＊＊ 

RCS2-SA5C-□-20-12-＊＊＊ 

RCS2-SA5C-□-20-6-＊＊＊ 

RCS2-SA5C-□-20-3-＊＊＊ 

ERC2-SA6C-I-PM-12-＊＊＊ 

ERC2-SA6C-I-PM-6-＊＊＊ 

ERC2-SA6C-I-PM-3-＊＊＊ 

RCP2-SA6C-I-42P-12-＊＊＊ 

RCP2-SA6C-I-42P-6-＊＊＊ 

RCP2-SA6C-I-42P-3-＊＊＊ 

RCA-SA6C-□-30-12-＊＊＊ 

RCA-SA6C-□-30-6-＊＊＊ 

RCA-SA6C-□-30-3-＊＊＊ 

RCS2-SA6C-□-30-12-＊＊＊ 

RCS2-SA6C-□-30-6-＊＊＊ 

RCS2-SA6C-□-30-3-＊＊＊ 

ERC2-SA7C-I-PM-16-＊＊＊ 

ERC2-SA7C-I-PM-8-＊＊＊ 

ERC2-SA7C-I-PM-4-＊＊＊ 

RCP2-SA7C-I-56P-16-＊＊＊ 

RCP2-SA7C-I-56P-8-＊＊＊ 

RCP2-SA7C-I-56P-4-＊＊＊ 

RCS2-SA7C-□-60-16-＊＊＊ 

RCS2-SA7C-□-60-8-＊＊＊ 

RCS2-SA7C-□-60-4-＊＊＊ 

RCP2-SS7C-I-42P-12-＊＊＊ 

RCP2-SS7C-I-42P-6-＊＊＊ 

RCP2-SS7C-I-42P-3-＊＊＊ 

RCS2-SS7C-□-60-12-＊＊＊ 

RCS2-SS7C-□-60-6-＊＊＊ 

RCP2-HS8C-I-86P-30-＊＊＊ 

RCP2-SS8C-I-56P-20-＊＊＊ 

RCP2-SS8C-I-56P-10-＊＊＊ 

RCP2-SS8C-I-56P-5-＊＊＊ 

RCS2-SS8C-□-100-20-＊＊＊ 

RCS2-SS8C-□-100-10-＊＊＊ 

RCS2-SS8C-□-150-20-＊＊＊ 

RCS2-SS8C-□-150-10-＊＊＊ 

RCP2-BA6-I-42P-54-＊＊＊ 

RCP2-BA7-I-42P-54-＊＊＊ 

P49

P73

P21

P51

P75

P3

P23

P53

P77

P5

P25

P79

P27

P81

P29

P31

P83

P45

P47

DC24V

DC24V

DC24V

DC24V

DC24V

AC100V 
AC200V

AC100V 
AC200V

AC100V 
AC200V

AC100V 
AC200V

AC100V 
AC200V

AC100V 
AC200V

インクリ 

インクリ 
アブソ 

インクリ 
アブソ 

インクリ 
アブソ 

インクリ 

インクリ 
アブソ 

インクリ 

インクリ 

インクリ 

インクリ 
アブソ 

インクリ 
アブソ 

4 

6 

8 

4 

6 

8 

4 

8 

8 

4 

8 

12 

4 

8 

12 

6 

12 

12 

6 

12 

12 

6 

12 

18 

6 

12 

18 

10 

20 

20 

35 

40 

40 

12 

25 

40 

30 

30 

30 

15 

30 

20 

40 

50 

55 

20 

40 

30 

60 

4 

8 

 

1 

2.5 

4.5 

1 

2.5 

4.5 

1 

2.5 

4.5 

1 

2 

4 

1 

2 

4 

1.5 

3 

6 

1.5 

3 

6 

1.5 

3 

6 

1.5 

3 

6 

2.5 

5 

10 

5 

10 

15 

3 

6 

12 

4 

8 

12 

4 

8 

3 

5 

12 

20 

4 

8 

6 

12 

- 

-

SA4

SA5

SA7

SS7

SS8

BA6 / BA7

SA6

タイプ 
ストローク（mm）と最大速度（mm/sec） 最大 

可搬質量 エンコーダ 
種別 

コントローラ 
入力電源 型式 掲載 

ページ 
50 100 150 200

665

330

165

600

300

150

800

400

200

800

400

200

600

300

600

300

1200〈750〉 1000 
〈750〉 

625 
〈600〉 

310 
〈300〉 

155 
〈150〉 

800 
〈750〉 

515

255

125

515

255

625

310

765

380

960

480

666〈600〉 

333〈300〉 

165〈150〉 

150

600

300

150

450〈400〉 

250

125

533

266

133

800

400

1000

500

515

255

625

310

765

380

960

480

1000

1000

1500

500

200

600 540

300

150

800

400

200

270

135

540

270

135

640

320

160

760

380

190

800

400

200

540

270

135

640

320

160

760

380

190

760

380

190

760

380

190

515

480

240

120

480

240

120

640

320

160

470

230

115

470

230

255

125

665

330

165

250 300 350 400 450 500 550 600 700 800 水平 900 1000 1100 1200

※帯がストロークを表し、帯の中の数字がストローク別の最大速度になります。 

（kg） 
垂直 
（kg） 

DC24V

インクリ 

■スライダタイプ

※ストロークと最大速度の帯の中の〈 〉の数字は、垂直使用の場合です。
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アクチュエータスペック一覧表
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アクチュエータスペック一覧表

DC24V

AC100V 
AC200V

RCA-A4R-□-20-10-＊＊＊ 

RCA-A4R-□-20-5-＊＊＊ 

RCS2-A4R-□-20-10-＊＊＊ 

RCS2-A4R-□-20-5-＊＊＊ 

RCA-A5R-□-20-12-＊＊＊ 

RCA-A5R-□-20-6-＊＊＊ 

RCS2-A5R-□-20-12-＊＊＊ 

RCS2-A5R-□-20-6-＊＊＊ 

RCA-A6R-□-30-12-＊＊＊ 

RCA-A6R-□-30-6-＊＊＊ 

RCS2-A6R-□-30-12-＊＊＊ 

RCS2-A6R-□-30-6-＊＊＊ 

RCS2-F5D-□-60-16-＊＊＊ 

RCS2-F5D-□-60-8-＊＊＊ 

RCS2-F5D-□-60-4-＊＊＊ 

RCS2-F5D-□-100-16-＊＊＊ 

RCS2-F5D-□-100-8-＊＊＊ 

RCS2-F5D-□-100-4-＊＊＊ 

P189

P195

P191

P197

P193

P199

P201

― 

― 

― 

― 

― 

― 

― 

― 

― 

― 

― 

― 

― 

― 

― 

― 

― 

― 

39.2 

78.4 

39.2 

78.4 

33.3 

65.7 

33.3 

65.7 

48.4 

96.8 

48.4 

96.8 

63.8 

127.5 

255.1 

105.8 

212.7 

424.3

2.5 

4.5 

2.5 

4.5 

2 

4 

2 

4 

3 

6 

3 

6 

2 

5 

11.5 

3.5 

9 

18

A4R

A5R

A6R

F5D

タイプ 
ストローク（mm）と最大速度（mm/sec） 最大 

可搬質量 エンコーダ 
種別 

コントローラ 
入力電源 型式 掲載 

ページ 
50 100 150 200

165

330

330

400

200

400

200

400

165

800

400

200

200

400

200

800

400

200

250 300 350 400 450 500 550 600 700 800 900 水平 
※帯がストロークを表し、帯の中の数字がストローク別の最大速度になります。 

（kg） 

推力 

（N） 垂直 
（kg） 

インクリ 
アブソ 

DC24V

AC100V 
AC200V

インクリ 
アブソ 

DC24V

AC100V 
AC200V

AC100V 
AC200V

インクリ 
アブソ 

インクリ 
アブソ 

■アームタイプ／フラットタイプ

P207

P217

P209

P211

P213
P215

RCP2-GRS-I-20P-1-10 

RCP2-GRM-I-28P-1-14 

RCS2-GR8-I-60-5-＊＊＊ 

RCP2-GR3LS-I-28P-30-19 

RCP2-GR3LM-I-42P-30-19 

RCP2-GR3SS-I-28P-30-10 

RCP2-GR3SM-I-42P-30-14 

 

P20521 

80 

45.1 

18 

51 

22 

102

GRS
GRM

GR8
3ッ爪 
レバー式 

3ッ爪 
スライド式 

タイプ 
ストローク（mm）と最大速度（mm/sec） 

最大 
把持力 エンコーダ 

種別 
コントローラ 
入力電源 型式 掲載 

ページ 
10 14 19 （60） （80） 100 （120） （200） 20 40

DC24V

DC24V

DC24V

AC100V 
AC200V（60cpm） 

33.3

200

36.7

200

40

50

（N） 

インクリ 

■グリッパタイプ

P221

P223

P225

P227

RCP2-RTB-I-28P-20-330 

RCP2-RTB-I-28P-30-330 

RCP2-RTC-I-28P-20-330 

RCP2-RTC-I-28P-30-330 

RCS2-RT6-I-60-18-300 

RCS2-RT6R-I-60-18-300 

RCS2-RT7R-I-60-4-300

P219
1.1 

1.7 

1.1 

1.7 

2.4 

2.4 

0.764

RTB-20
RTB-30

RTC-20

RT6
RT6R
RT7R

RTC-30

タイプ 
揺動角度（度）と最高速度（度/sec） 最大 

トルク エンコーダ 
種別 

コントローラ 
入力電源 型式 掲載 

ページ 
330300 （N・m） 

DC24V

AC100V 
AC200V

600

600

400

400

500

500

500

インクリ 

■ロータリタイプ

AC100V 
AC200V

DC24V
RCACR-SA4C-□-20-10-＊＊＊ 
RCACR-SA4C-□-20-5-＊＊＊ 
RCACR-SA4C-□-20-2.5-＊＊＊ 
RCS2CR-SA4C-□-20-10-＊＊＊ 
RCS2CR-SA4C-□-20-5-＊＊＊ 
RCS2CR-SA4C-□-20-2.5-＊＊＊ 

P253

P243
インクリ 
アブソ 

4 
6 
8 
4 
6 
8

1 
2.5 
4.5 
1 
2.5 
4.5

SA4

タイプ 
ストローク（mm）と最大速度（mm/sec） 最大 

可搬質量 エンコーダ 
種別 

コントローラ 
入力電源 型式 掲載 

ページ 
50 100 150 200

665

330

165

665

330

165

250 300 350 400 450 500 550 600 700 800 900 1000 1100 1200
水平 

※帯がストロークを表し、帯の中の数字がストローク別の最大速度になります。 

（kg） 
垂直 
（kg） 

■クリーン対応タイプ
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前-23 ロボシリンダ　総合カタログ

機能説明

基本機能

軸のスライダやロッドに取り付けたものを移動させ、±０.０２ｍｍの繰り返し精度で位置決めが可能です。

■動作パターン1 位置決め動作

No.
位置
（mm）

速度
（mm/sec）

加速度
（G）

減速度
（G）

押し付け
（％）

位置決め幅
（mm）

1 100 100 0.3 0.3 0 10

2 200 200 0.3 0.3 0 20

■ 扉の開閉に使用 

用　途　● ワークの搬送、移動 他 

■ ピック＆プレースユニットに使用 

ポジション1 ポジション2

200mm/sec

100mm/sec

停止状態 

時間 

速度 

加速 減速 加速 減速 

① ③ ⑤ ⑦ ② ④ ⑥ ⑧ 

③ ① ② ④ 

ポジション1入力 スタート信号入力 
（移動開始） 

位置決め完了信号 
出力 

移動完了 

⑦ ⑤ ⑥ ⑧ 

ポジション2入力 スタート信号入力 
（移動開始） 

位置決め完了信号 
出力 

移動完了 

動作例 

ポジションデータテーブル
（ティーチングボックスまたはパソコンソフトにて設定します）

特　長
●最大512点の多点位置決めが可能。

●速度、加減速がポジション毎に設定が可能。

●位置決め幅の設定により、位置決め完了信号を
指定ポジション手前の任意の位置で出力することが可能。

●加速度と減速度を別々に設定が可能。

●移動中、停止せずに速度の変更が可能。

原点からの座標値で位置決めを行う他に、現在のポジションを起点に指定した距離を移動させることが出来ます。

■動作パターン2 ピッチ送り機能（インクリメンタル機能）

No.
位置
（mm）

速度
（mm/sec）

加速度
（G）

減速度
（G）

押し付け
（％）

位置決め幅
（mm）

1 100 300 0.3 0.3 0 0.1

2 25 300 0.3 0.3 0 0.1

用　途　● ストッカの昇降、パレットの移動　他 

■ ストッカの昇降 ■ マーキング工程のワーク送り 

ポジションNo. ポジション0 
座標値0

ポジション1 
座標値100

ポジション2 
座標値25

100 25 25 25 25

300mm/sec

停止状態 

時間 

速度 

① ③ ② 

④ 

① 

ポジション1入力 
スタート信号入力 
（位置決めモード） 

② 

ポジション1 
100mmの位置へ 
移動完了 

③ 
ポジション2入力 
スタート信号入力で 

25mm 
（ピッチ送りモード） 

④ 
ポジション2 

指令スタート信号 
入力する度25mm 
づつ繰り返し移動 

動作例 

ポジションデータテーブル
（ティーチングボックスまたはパソコンソフトにて設定します）

特　長
●等ピッチ間隔の連続移動を行なう場合、ポジションを何点もとら
なくても、ひとつのポジションデータで繰り返し移動が可能です。

●ピッチ移動量はポジションデータテーブルで指定するだけです
ので簡単です。

ピッチ送りモード時に＝が表示されます。 
（ティーチングボックスの場合） 
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ロボシリンダ　総合カタログ　　前 -24

エアシリンダの様に、ロッドをワーク等に押し付けた状態で保持し続けることが可能です。

■動作パターン3 押し付け動作

No.
位置
（mm）

速度
（mm/sec）

加速度
（G）

減速度
（G）

押し付け
（％）

位置決め幅
（mm）

1 100 300 0.3 0.3 50 50

用　途 ●ワーク検出、圧入、クランプ他 

■ ワークの押し付け ■ ワークの固定 

※位置決め幅の最後まで 
ワークにあたらない時は 
位置決め完了信号は 
出力しません。 

⑤ 

⑤ 

ポジション1 
座標値100

位置決め幅50

停止状態 

時間 

速度 

① 

③ 

② ④ 

① 

ポジション1入力 

② 

スタート信号入力 
（移動開始） 

③ ④ 

位置決め完了 
信号出力 

加速 減速 

止まらずに 
低速で前進 

ワークに押し付けて停止 
設定された押し付け力にて 

押し付け保持 

ワーク 

300mm/sec

動作例 

（ )

ポジションデータテーブル
（ティーチングボックスまたはパソコンソフトにて設定します）

特　長
●ワークに押し付けた時点で位置決め
完了信号を出力しますので、ゾーン
信号と組み合わせることでワークの
判別等に使用出来ます。

●ワークを押す力（押し付け力）は、ポジ
ションデータテーブルの設定値を変更
する事で、調整がが可能です。

リ
ー
ド
16
 

リ
ー
ド
8

リード4

電流制限値（RA6Cタイプ） 

停
止
時
押
付
力（
N
） 

１０％ ２０％ ３０％ ４０％ ５０％ ６０％ ７０％ 

１００ 

２００ 

３００ 

４００ 

５００ 

６００ 

７００ 

８００ 

０ 

ご注意 

停止時押付力の精度につきましては保証しておりません。あくまで目安
となります。押付力が小さ過ぎますと、摺動抵抗等により、押し付け誤
動作する可能性がありますのでご注意下さい。

一時停止入力 移動中、外部信号によりスライダが減速停止します。

周辺機器とのインターロック（干渉防止）の設定により、一時停止入力が切れると減速停止

します。一時停止がつながると、残りの移動を再開します。尚、安全上の観点から信号はB

接点（信号OFFで動作）となっています。

動作例 

⑤ 

⑤ 

一時停止信号入力OFF

停止状態 

OFF

ON

時間 

速度 ① ③ 

② 

④ 

① 

ポジション1入力 
スタート信号入力 
（移動開始） 

② 

一時停止OFFで 
減速停止 

一時停止ONで 
移動再開 

③ ④ 

位置決め完了 
信号出力 

移動完了 

加速 加速 減速 減速 

一時停止入力信号 

ゾーン出力 設定された範囲にスライダが進入すると信号を出力

移動中、任意の位置（範囲はパラメータで設定）で信号を出力することが可能なため、危険

エリアの設定及びタクト短縮等の用途にご使用頂けます。

動作例 

⑤ 

⑤ 

ゾーン信号出力設定範囲 

停止状態 

OFF 

ON 

時間 

速度 
① 

③ ② 

④ 

① 

ポジション1入力 
スタート信号入力 
（移動開始） 

② 

設定された範囲に 
侵入すると、 

ゾーン信号を出力 

設定された範囲を 
抜けると、 

ゾーン信号はOFF

③ ④ 

位置決め完了 
信号出力 

移動完了 

加速 減速 

ゾーン出力信号 

加速度と減速度を別 に々設定が可能
ロボシリンダの加速と減速の設定は、
ポジションデータテーブルで行います。
加速と減速が別々に設定可能とな

り、停止時のみショックのないゆっくり

とした減速が可能になりました。

停止中の微振動がありません
従来のサーボモータに存在する停止時の微振動がありませんので、カメラを積んでの測定等
に効果的です。

（ERC2/RCP2）

停止状態 

指定速度 
 

ショックのない減速度 通常の加速度 

速度 
 

時間 
 

加速 
 

減速 
 

No.
位置
（mm）

速度
（mm/sec）

加速度
（G）

減速度
（G）

押し付け
（％）

位置決め幅
（mm）

1 300 100 0.3 0.01 0

0

0.1

0.12 0.3 0.01

ポジションデータテーブル
（ティーチングボックスまたはパソコンソフトにて設定します）

■ 従来のＡＣサーボ ■ ロボシリンダ（ERC2/RCP2） 

 
 

ハンチングする ピタッと止まる 
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基本動作は移動位置（ポジション）を番号で指定

動
作
パ
タ
ー
ン

ロボシリンダの動作パターンには、「位置決め動作」、「ピッチ送り動作」、「押し付け動作」の3種類があります。
また位置決め動作の中にも、単純な3点移動からネットワーク経由でデータを送って移動させる方法やパルス
列制御等さまざまな方式を用意しておりますので、簡単な制御から高度な制御まで自由に選択が可能です。

PLC（お客様準備） コントローラ アクチュエータ 

フラットケーブル 

エンコーダケーブル 

モータケーブル 

ティーチングボックス 
（オプション） 

パソコン 
対応ソフト 
（オプション） 

設定ツール 

又は 

ピッチ送り動作
（インクリメンタル動作）
通常は原点からの座標値で移動位
置を決めて移動させますが、現在停
止している位置を基点に、指定した
距離を移動させることが出来ます。

押し付け動作
エアシリンダの様に、ロッドをワーク
に押し付けた状態で保持し続ける
ことが出来ます。

電磁弁タイプ
エアシリンダの電磁弁と同様、ポジション割付
信号をONすれば移動を行なう簡単タイプです。

パルス列制御タイプ
PLCや位置決めユニットから、パルス列で自由
に動作が可能なタイプです。

座標値指定移動タイプ
DeviceNet、CC-Link経由で、PLCから移動位
置の座標値、速度、加速度等を指定して移動可
能なタイプです。（ゲートウェイユニットが必要です）

プログラム動作タイプ
コントローラに入力されたプログラムで、動作
から外部との通信等すべてを行なうことが出来
ますのでPLC等の指令機器が不要になります。

位置決め動作
コントローラに入力した複数の移動
位置（ポジション）に、外部からの
I/Oの指示で自由に移動させること
が出来ます。

ポジショナータイプ
移動位置（ポジション）の番号を指定してスタート
信号を入力すると移動を行なうタイプです。

■ロボシリンダの基本システム構成
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ロボシリンダ　総合カタログ　　前 -26

するだけの簡単操作

ポジションは、以下の3通りの方法で入力可能です。 

①座標値（mm）を数値キーで 
　直接入力する方法 

②ジョグ・インチング操作で移動させ、 
　停止位置を取り込む方法 

③手で移動したい位置に 
　動かして、その位置を 
　取り込む方法方法 

 

 

No 位　置 [mm]
速　度 
[mm/s]

位置決め幅 
[mm]

ゾーン－ 
[mm]

ゾーン＋ 
[mm]

加減速 
モード 

指令 
モード 

停止 
モード 

インクリ 
メンタル 

加速度 
[G]

減速度 
[G]

押付け 
[％]

しきい 
[％]

0 50.00
100.00
10.00

100.00
500.00
100.00

0.30
0.30
0.30

0.30
0.10
0.30

0
0
0

0
0
0

0.10
0.10
0.10

0.00
10.00
0.00

0.00
20.00
0.00

0
0
0

0
0
1

0
0
0

0
0
0

1
2
3

■ポジションデータ説明

■目標位置（ポジション）の作成方法

コントローラには下記の内容のポジションデータが入力され、表の最左列のNo.の番号を入出力信号から指定
することで入力された位置（座標値）、速度、加速度、減速度でアクチュエータが移動を行ないます。

②① ③ ④ ⑤ ⑥ ⑦ ⑧ ⑨ ⑩ ⑪ ⑫ ⑬

①ポジションNO. 外部から指定する移動位置の番号です。

②位　置 移動位置の座標値（原点からの距離）を表します。

③速　度 移動位置に動く際の設定速度を表します。

④加速度 停止状態から移動を開始した際に、設定速度まで

到達する加速の度合いを表します。単位はGで、1G

が9,800mm/s2（1秒で9,800mm/sに到達する加

速度）となります。

⑤減速度 移動状態から停止する際の減速の度合いを表し

ます。単位は加速度と同じGで表されます。

⑥押付け 押し付け動作時の押し付け力（アクチュエータの

ロッドで押す力）を最大押し付け力に対する％で

表します。

⑦しきい 押し付け動作で圧入作業を行なう場合、正常な

圧入がされたかを確認するための電流設定値で

す。しきいの数値の電流値を超えると信号が出力

するため、しきいの信号が出た後に位置決め完

了信号が出れば正常に圧入が行なわれたと判断

出来ます。※本機能はＰＣＯＮ－ＣＦコントローラ（近日発売）

のみ有効な機能です。

⑧位置決め幅 位置決め動作時は、移動完了位置の何mm手前

で位置決め完了信号をだすかを設定するのに

使用し、押し付け動作時は押し付け動作の範

囲を表します。

⑨ポジションゾーン スライダ（またはロッド）が移動中、ゾーンの設定範囲

に入ると信号を出力することが出来ます。本来のゾ

ーン信号は出力範囲をパラメータで設定し、設定範

囲及び出力信号共最大2点ですが、ポジションデー

タ上のゾーン信号は、各ポジション毎に設定可能で

最大512点まで設定出来ます。但し出力信号は全

て共通（1点）で、各ポジションのゾーン設定範囲は、

そのポジションに移動する場合のみ有効になります。

⑩加減速モード 加減速動作の設定に使用します。

（ACON/SCONのみ有効）

⑪インクリメンタル ピッチ送り動作を行なう場合に入力します。

（0：位置決め動作、1：ピッチ送り動作）

⑫指令モード 未使用

⑬停止モード 停止時の節電方法の設定内容を表します。
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前-27 ロボシリンダ　総合カタログ

機能説明

位置決め機能詳細

基本的な位置決め動作方法です。ポジションデータに座標値、速度、加減速度を入力し、PLCからポジション
番号をI/O（入出力信号）で指定することで、その番号の位置に指定された速度・加速度で移動します。

■ポジショナーモード

PLC

コントローラ I/Oフラットケーブル 

信号名  

スタート 

指令ポジション1 

指令ポジション2 

指令ポジション4 

指令ポジション8 

 

完了ポジション1 

完了ポジション2 

完了ポジション4 

完了ポジション8 

位置決め完了 

区　分 

入　力 

出　力 

② ⑤ 

① 

④ 

④ 

③ 

⑥ 

⑥ 

③ ⑥ 

出　力 

入　力 

ポジショナーモードをさらに簡単にした動作方法です。ポジショナーモードと同様ポジション番号をPLCから指
定して移動を行ないますが、スタート信号は不要でポジションの番号をONすれば即その位置へ移動します。

■電磁弁モード

PLCや位置決めユニットからのパルス列にて、アク
チュエータの移動位置、速度、加速度を自由に制御
することが可能です。位置決め点数が多い場合や
他の装置の制御と合わせて、すべてをお客様の制
御で行いたい場合にご使用ください。

■パルス列制御モード

PLC パルス 

PCON-PL / PO

RCP2アクチュエータ 

ポジション1指定1

スタート入力ON2

（移動）

位置決め完了信号出力／位置決め完了ポジション1出力3

ポジション6指定（ポジション番号はバイナリで指定）4

スタート入力ON5

（移動）

位置決め完了信号出力／位置決め完了ポジション2出力6

PLC

コントローラ I/Oフラットケーブル 

信号名  

出　力 

入　力 

指令ポジション1 

指令ポジション2 

指令ポジション3 

 

完了ポジション1 

完了ポジション2 

完了ポジション3

区　分 

入　力 

出　力 

① 

③ 

② 

④ 

ポジション1ON1

（移動）

位置決め完了ポジション1出力2

ポジション2ON3

（移動）

位置決め完了ポジション2出力4
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ロボシリンダ　総合カタログ　　前 -28

ゲートウェイユニットを使用してDeviceNet、CC-Link
等のフィールドネットワークに接続した場合、ポジション
の座標値、速度、加減速度をPLCから直接送って移動
させることが出来ます。接続軸数や送信するデータの
量によって使用条件が変わってきますので、使用をご
検討の際は弊社営業までお問合せください。

■座標値指定移動モード

PSEL、ASEL、SSEL、XSELコントローラを使えば、プログラムでロボシリンダを動作させることができます。プログ
ラムで動作させると、塗布作業等でX軸／Y軸の補間動作が必要な場合も簡単に動作ができます。
また、コントローラ単体で動作や外部との通信が可能になりますので、PLC等の指令装置が不要になり装置全体
のコストダウンが可能になります。
PSEL、ASEL、SSELは最大2軸まで、XSELは最大6軸まで同時動作が可能です。

■プログラム動作モード

PLC

PCON-SE ACON-SE

RCP2アクチュエータ RCAアクチュエータ 

Gateway 
ユニット 

機種選択 
（デジスイッチ） 

センサ入力 

コントローラ ランプ点灯 

2軸組合せ 

プログラムなら、こんなことも可能に 

1 2

【補間動作】

円弧や直線の補間動作ができますので、接着剤や
シーリング材の塗布作業にも使用できます。

2軸のアクチュエータを同期（シンクロ）をとって動作さ
せることもできるので、広い作業エリアを確保すること
が可能です。

【シンクロ動作】（※PSEL、ASELは除く）
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マーキング機

アクチュ
エータ

ピッチ送り 

レーザーマーキング工程のワーク送りに
ロボシリンダの「ピッチ送り」を使用します。

ERC2-SA6 （P3） コント
ローラ

内蔵 （P295）

液体注入器

アクチュ
エータ

位置決め 

シャンプーの容器にノズルを挿入して液体を注入しながらノズル
を上昇させる装置。速度の調整をパルス列で制御。

RCA-RA3C（P125） コント
ローラ

ACON-PL（P315）

ベルトコンベアの移動

アクチュ
エータ

位置決め 

高速でワークの振分けが可能です。

RCS2-SS8C（P83） コント
ローラ

SCON-C（P325）

部品のトランスファ装置

アクチュ
エータ

位置決め 

各工程へのトランスファ装置での上下の位置決めにロボシリンダ
を使用し、コンパクトなラインを構築しています。

RCA-RA4C（P127） コント
ローラ

ACON-CY（P315）

部品検査装置

アクチュ
エータ

ピッチ送り 

水平・垂直移動、把持、回転動作を、全てロボシリンダで行なって
います。又、コントローラをフィールドネットワークにつなぐ事で省配
線が可能になりました。

①RCS2-RT6 （P223）
②RCP2-GRM （P207）
③RCP2-RA6C （P111）
④RCP2-SS8C （P29）

コント
ローラ

PCON-SE（P305）
SCON-C （P325）

ワークの整列

アクチュ
エータ

押し付け 

押し付け動作にてワークを壁に押し付けて整列させます。

RCP2-RA4C（P109） コント
ローラ

PCON-CY（P305）

②

③

④

①
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ロボシリンダ　総合カタログ　　前 -30

ピック＆プレース機

アクチュ
エータ

位置決め ピッチ送り 

ロボシリンダをX軸、Y軸に使用した
低価格ピック＆プレースユニットです。

RCA-SA5C（P51） コント
ローラ

ACON-C（P315）

ディスクのストッカ

アクチュ
エータ

位置決め ピッチ送り 

ストッカの昇降にロボシリンダの「ピッチ送り」、
ストッカのディスク挿入に「加減速機能」を使用します。

RCP2-RA6C（P111）
RCP2-SA6C（P23）

コント
ローラ

ACON-CY（P315）

充填装置

アクチュ
エータ

位置決め 

異なる高さの容器への充填にロボシリンダを使用。
複数ポジションの制御により、多品種に対応することが可能です。

ERC2-SA7C（P5） コント
ローラ

内蔵 （P295）

自動車部品ネジ検査装置

アクチュ
エータ

位置決め 

ネジ検査ラインにロボシリンダを多数軸利用して、ワークの位置
決め、検査時の位置決め、不良品の選別をします。コントローラ
はXSEL5軸を使用して全軸を1台で制御しています。

RCS2-RA5C（P155） コント
ローラ

XSEL-P（P365）

スペーサ挿入装置

アクチュ
エータ

押し付け 

プリント基板のスペーサの挿入に
ロボシリンダの「押し付け」動作を使用します。

RCP2-RA6C（P111）
RCP2-GRS （P205）

コント
ローラ

PCON-C（P305）

圧入装置

アクチュ
エータ

押し付け 位置決め 

樹脂部品の圧入組立にロボシリンダを使用。
組込みを“位置決め”で、圧入を“押し付け”動作で行います。

RCP2-RA4C（P109）
RCP2-RA6C（P111）

コント
ローラ

PCON-C（P305）



h
tt

p
:/

/w
w

w
.i

a
i-

ro
b

o
t.

c
o

.j
p

/

前-31 ロボシリンダ　総合カタログ

型式項目説明

型式項目説明

ロボシリンダ各シリーズの型式は下記の項目にて構成されます。
項目の内容については下記説明をご参照下さい。また項目の選択範囲（リード、ストローク等）はタイプ毎に異なり
ますので、詳細は各タイプのページでご確認下さい。

項目内容説明

シリーズ タイプ エンコーダ種類 モータ種類 リード ストローク ケーブル長 オプション 適応コントローラ 

①

①シリーズ 各シリーズの名称を表します。

②タイプ 形状（スライダ、ロッド等）、材質（アルミ、スチール等）、サイズ（幅52mm等）、モータ結合方法を下記の内容

で表しています。

③エンコーダ種別 アクチュエータに装着されているエンコーダが、「アブソリュートタイプ」か「インクリメンタルタイプ」かを表します。

④モータ種類 アクチュエータに装着されているモータのW数を表示します。

ERC2シリーズの場合は、すべて「PM」表示となります。

RCP2シリーズはパルスモータですのでW数ではなくモータサイズ（20P=20角モータ）を表示します。

⑤リード ボールネジのリード（ボールネジが1回転した時にスライダが移動する距離）を表します。

⑥ストローク アクチュエータのストローク（動作範囲）を表します。（単位はmmまたは度です）

⑦適応コントローラ
（I/O種類）

接続可能なコントローラのタイプを表します。ERC2シリーズはコントローラ内蔵ですので、I/O（入出力信号）

の種類を表します。

⑧ケーブル長 アクチュエータとコントローラを接続するモータ・エンコーダケーブルの長さを表します。

⑨オプション アクチュエータに装着されるオプションを表します。（詳細は技術資料P381-389をご参照下さい）

※複数のオプションを選択される場合は、アルファベット順にご記入下さい。（例：A3-B-FT）

② ③ ④ ⑤ ⑥ ⑦ ⑧ ⑨

本体幅モータ結合方法本体幅材質／ガイド種　類

S（スライダ）

B（ベルト）

R（ロッド）

H（高速）

A（アーム）

F（フラット）

A（アルミ）

S（スチール）

GS（シングルガイド付き）

GD（ダブルガイド付き）

2（幅25）
3（幅30）
4（幅40/42/45）
5（幅52/54/55）
6（幅58/64）
7（幅60/68）
7A（幅75 ロッド30）
7B（幅75 ロッド35）
8（幅80）
10（幅100）
16（幅158）

C（カップリング）

D（ビルドイン）

R（折返し）

U（モータ下付き）

例）SA5C

形状：スライダ

材質：アルミ

本体幅：幅52mm

モータ：カップリング仕様

Ａ：アブソリュートタイプ 電源を落としてもスライダの現在位置を保持していますので、原点復帰が不要

なタイプです。

Ｉ：インクリメンタルタイプ 電源を落とすとスライダの位置データが消えてしまうため、電源を入れるたびに

原点復帰が必要なタイプです。
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ERC2シリーズ／RCP2シリーズ

E R C 2 se r i e s

E R C 2
シリーズ タイプ エンコーダ種類 モータ種類 リード ストローク ケーブル長 オプション I/O種類 

I P M

SA6C スライダ幅58mm

スライダ幅68mmSA7C

スライダ幅58mmRA6C

スライダ幅68mmRA7C

ス
ラ
イ
ダ 

ロッドシングルガイド付 
幅58mmRGS6C

ロ
ッ
ド 

ロッドシングルガイド付 
幅68mm

RGS7C

ロッドダブルガイド付 
幅58mm

RGD6C

ロッドダブルガイド付 
幅68mmRGD7C

3mm3

4mm4

6mm

8mm

12mm

16mm

6

8

12

16

600

8

～
 
50

50mm毎設定 

50mm

～
 

600mm

NPN仕様 

PNP仕様 

SIO仕様 

NP

PN

SE

ブレーキ 

フート 

原点逆仕様 

B

FT

NM
ケーブルなし 

1m

3m

5m

長さ指定 

ロボットケーブル 

両端コネクタ仕様 

ロボットケーブル 
両端コネクタ仕様 

N

P

S

M

X□□ 

R□□ 

W□□ 

RW□□ 

R C P 2 se r i e s

RC P 2
シリーズ タイプ エンコーダ種類 モータ種類 リード ストローク ケーブル長 オプション 適応コントローラ 

2.5mm

3mm

5mm

4mm

6mm

8mm

10mm

12mm

16mm

54mm 
相当 

2.5

3

5

4

6

8

10

12

16

54

I

1200

8

～
 
50

50mm毎設定 

50mm

～
 

1200mm

PCON

PSEL

PCON-CF

ケーブルなし 

1m

3m

5m

長さ指定 

ロボットケーブル 

N

P

S

M

X□□ 

R□□ 

20P 20角モータ 

28角モータ 28P

42角モータ 42P

56角モータ 56P

86角モータ 86P

ス
ラ
イ
ダ 

SA5C

SA6C

SA7C

SS7C

SS8C

HS8C

SA5R

SA6R

SA7R

SS7R

SS8R

HS8R

BA6

BA7

BA6U

BA7U

スライダ幅52mm

スライダ幅58mm

スライダ幅73mm

スライダ幅60mm

スライダ幅80mm

ベルト幅68mm

ベルト幅58mm

スライダ高速タイプ 
幅80mm

スライダモータ折返し 
幅52mm

スライダモータ折返し 
幅58mm

スライダモータ折返し 
幅73mm

スライダモータ折返し 
幅60mm

スライダモータ折返し 
幅80mm

スライダ高速タイプ 
スライダモータ折返し幅80mm

ベルトモータ下付 
幅58mm

ベルトモータ下付 
幅68mm

RA3C

RA2C

RA4C

RC6C

RA10C

RGS4C

RGS6C

RGD3C

RGD4C

RGD6C

ロッド幅35mm

ロッド幅25mm

ロッド幅45mm

ロッド幅64mm

ロッド幅100mm

ロッドシングルガイド付 
幅45mm

ロッドシングルガイド付 
幅64mm

ロッドダブルガイド付 
幅35mm

ロッドダブルガイド付 
幅45mm

ロッドダブルガイド付 
幅64mm

ロ
ッ
ド 

GRS

GRM

GR3LS

GR3LM

GR3SS

GR3SM

グリッパ幅69mm

RTB ロータリ幅50mm

RTC ロータリ幅88mm

グリッパ幅74mm

三ツ爪グリッパ 
レバータイプ幅62mm

三ツ爪グリッパ 
レバータイプ幅80mm

三ツ爪グリッパ 
スライドタイプ幅62mm

三ツ爪グリッパ 
スライドタイプ幅80mm

グ
リ
ッ
パ 

ロ
ー
タ
リ 

P1

P2

ブレーキ B

ケーブル左方向取出 A1

ケーブル前方向取出 A2

ケーブル右方向取出 A3

ブレーキ配線右出し 

ブレーキ配線前出し 

ブレーキ配線左出し 

フランジ 

フート金具 

原点逆仕様 

モータ折返し 
方向勝手違い 

ロータリ用 
シャフトアダプタ 

グリッパ用 
シャフトブラケット 

スライダ部 
ローラー仕様 

ロータリ用 
テーブルアダプタ 

BR

BE

BL

FL

FT

NM

R

SA

SB

SR

TA

グリッパ用 
フランジブラケット FB
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RCAシリーズ／RCS2シリーズ

R C A se r i e s

RCA
シリーズ タイプ エンコーダ種類 モータ種類 リード ストローク ケーブル長 オプション 適応コントローラ 

ケーブルなし 

1m

3m

5m

長さ指定 

ロボットケーブル 

N

P

S

M

X□□ 

R□□ 

ス
ラ
イ
ダ 

SA4C

SA5C

SA6C

SA4D

SA5D

SA6D

SS4D

SS5D

SS6D

SA4R

SA5R

SA6R

カップリング幅40mm

カップリング幅52mm

カップリング幅58mm

ビルドイン幅40mm

ビルドイン幅52mm

ビルドイン幅58mm

鉄ビルドイン幅40mm

鉄ビルドイン幅52mm

鉄ビルドイン幅58mm

モーター折返し幅40mm

モーター折返し幅52mm

モーター折返し幅58mm

モーター折返し幅40mm

モーター折返し幅52mm

モーター折返し幅56mm

A4R

A5R

A6R

ア
ー
ム 

インクリメンタル 

アブソリュート 

I

A

ロ
ッ
ド 

RA3C

RA4C

RA3D

RA4D

RA3R

RA4R

RGS3C

RGS4C

RGS3D

RGS4D

カップリングΦ32mm

カップリングΦ37mm

ビルドインΦ32mm

ビルドインΦ37mm

モーター折返しΦ32mm

モーター折返しΦ37mm

カップリングΦ32mm 
シングルガイド付き 

カップリングΦ37mm 
シングルガイド付き 

ビルドインΦ32mm 
シングルガイド付き 

ビルドインΦ37mm 
シングルガイド付き 

ロ
ッ
ド 

RGD3C

RGD4C

RGD3D

RGD4D ビルドインΦ37mm 
ダブルガイド付き 

カップリングΦ32mm 
ダブルガイド付き 

カップリングΦ37mm 
ダブルガイド付き 

ビルドインΦ32mm 
ダブルガイド付き 

20 20W

30W30

2.5mm

3mm

5mm

6mm

10mm

12mm

2.5

3

5

6

10

12

600

8

～
 
50

50mm毎設定 

50mm

～
 

600mm

ACON

ASEL
A1

ブレーキ 

フランジ 

フート金具 

原点確認センサ 

ナックルジョイント 

原点逆仕様 

クレビス 

サブスライダ 

スライダ部ローラー仕様 

前トラニオン 

B

FL

FT

HS

NJ

NM

モータ左折返し（アーム用） ML

モータ右折返し（アーム用） MR

モータ折返し方向勝手違い R

背面取付用プレート RP

QR

SS

SR

TRF

後トラニオン TRR

R C S 2 se r i e s

RC S 2
シリーズ タイプ エンコーダ種類 モータ種類 リード ストローク ケーブル長 オプション 適応コントローラ 

モーター折返し幅40mm

モーター折返し幅52mm

モーター折返し幅56mm

フラットタイプ幅116mm

A4R

A5R

A6R

F5D

GR8

RT6

RT6R

RT7R

インクリメンタル 

アブソリュート 

I

A

20 20W

30W30

60W60

100W100

150W150

2.5mm

3mm

5mm

6mm

10mm

12mm

2.5

3

5

6

10

12

5

18

4

ケーブルなし 

1m

3m

5m

長さ指定 

ロボットケーブル 

N

P

S

M

X□□ 

R□□ 

1000

8

～
 
50

50mm毎設定 

50mm

～
 

1000mm

SA4C

SA5C

SA6C

SA7C

SS7C

SS8C

SA4D

SA5D

SA6D

SS7R

SS8R

SA4R

SA5R

SA6R

カップリング幅40mm

カップリング幅52mm

カップリング幅58mm

カップリング幅73mm

カップリング幅60mm

カップリング幅80mm

ビルドイン幅40mm

ビルドイン幅52mm

ビルドイン幅58mm

モーター折返し幅60mm

モーター折返し幅80mm

モーター折返し幅40mm

モーター折返し幅52mm

モーター折返し幅58mm

SA7R モーター折返し幅73mm

ア
ー
ム 

ロ
ー
タ
リ 

グリッパ幅58mm

ロータリ幅64mm

ロータリ折返し幅64mm

ロータリ折返し幅68mm

ロ
ッ
ド 

ロ
ッ
ド 

RA5C

RA4C

RA4D

RA7AD

RA7BD

RA4R

RA5R

RGS4C

RGS5C

RGS4D

RGS7AD

RGS7BD

カップリング幅55mm

カップリングΦ37mm

ビルドインΦ37mm

ビルドイン幅75mm

ビルドイン幅75mm

モーター折返しΦ37mm

モーター折返し幅55mm

カップリングΦ37mm 
シングルガイド付き 

カップリング幅55mm 
シングルガイド付き 

ビルドインΦ37mm 
シングルガイド付き 

ビルドイン幅75mm 
シングルガイド付き 

ビルドイン幅75mm 
シングルガイド付き 

RGD4C

RGD5C

RGD4D

RGD7BD

RGD7AD ビルドイン幅75mm 
ダブルガイド付き 

ビルドイン幅75mm 
ダブルガイド付き 

カップリングΦ37mm 
ダブルガイド付き 

カップリング幅55mm 
ダブルガイド付き 

ビルドインΦ37mm 
ダブルガイド付き 

減速比 
5：1

減速比 
18：1

減速比 
4：1

XSEL-J/K

SCON

SSEL

XSEL-P/Q

T1

T2

B

A1

A2

A3

FL

FT

HS

NJ

NM

QR

SS

TRF

ブレーキ 

ケーブル左方向取出し 

ケーブル前方向取出し 

ケーブル右方向取出し 

フランジ 

フート金具 

原点確認センサ 

GS2 ガイド右取付 

GS3 ガイド下取付 

GS4 ガイド左取付 

ナックルジョイント 

原点逆仕様 

ML モータ左折返し（アーム用） 

MR モータ右折返し（アーム用） 

R モータ折返し方向勝手違い 

RP 背面取付用プレート 

クレビス 

サブスライダ 

前トラニオン 

TRR 後トラニオン 

T2
ス
ラ
イ
ダ 
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ロボシリンダ　総合カタログ　　前 -34

クリーン対応シリーズ／防塵・防滴シリーズ

R C P 2 C R se r i e s

RCP2CR
シリーズ タイプ エンコーダ種類 モータ種類 リード ストローク ケーブル長 オプション 適応コントローラ 

I

42P 42角モータ 

56角モータ 56Pス
ラ
イ
ダ 

SA5C

SA6C

SA7C

SS7C

SS8C

カップリング幅52mm

カップリング幅58mm

カップリング幅73mm

カップリング幅60mm

カップリング幅80mm

HS8C 高速タイプ幅80mm

3mm

4mm

5mm

6mm

8mm

3

4

5

6

8

86角モータ 86P

10mm

12mm

16mm

20mm

10

12

16

20

30mm30 1000

8

～
 
50

50mm毎設定 

50mm

～
 

1000mm

PCON

PSEL
P1

ケーブルなし 

1m

3m

5m

長さ指定 

ロボットケーブル 

N

P

S

M

X□□ 

R□□ 

ブレーキ B

ブレーキ配線右出し 

ブレーキ配線前出し 

ブレーキ配線左出し 

原点逆仕様 

吸引用配管継手勝手違い 

BR

BE

BL

NM

VR

R C A C R se r i e s

RCACR
シリーズ タイプ エンコーダ種類 モータ種類 リード ストローク ケーブル長 オプション 適応コントローラ 

ス
ラ
イ
ダ 

SA4C

SA5C

SA6C

SA4D

SA5D

SA6D

カップリング幅40mm

カップリング幅52mm

カップリング幅58mm

ビルドイン幅40mm

ビルドイン幅52mm

ビルドイン幅58mm

インクリメンタル 

アブソリュート 

I

A

20 20W

30W30

2.5mm

3mm

5mm

6mm

10mm

12mm

2.5

3

5

6

10

12

600

8

～
 
50

50mm毎設定 

50mm

～
 

600mm

ACON

ASEL
A1

ケーブルなし 

1m

3m

5m

長さ指定 

ロボットケーブル 

N

P

S

M

X□□ 

R□□ 

ブレーキ 

ブレーキ配線前出し 

ブレーキ配線左出し 

ブレーキ配線右出し 

フート金具 

B

BE

BL

BR

FT

原点確認センサ 

原点逆仕様 

サブスライダ 

吸引用配管継手勝手違い 

HS

NM

SS

VR

R C S 2 C R se r i e s

RCS2CR
シリーズ タイプ エンコーダ種類 モータ種類 リード ストローク ケーブル長 オプション 適応コントローラ 

ス
ラ
イ
ダ 

SA4C

SA5C

SA6C

SA7C

SS7C

SS8C

カップリング幅40mm

カップリング幅52mm

カップリング幅58mm

カップリング幅73mm

カップリング幅60mm

カップリング幅80mm

ス
ラ
イ
ダ 

SA5D

SA6D

ビルドイン幅52mm

ビルドイン幅58mm

インクリメンタル 

アブソリュート 

I

A

20 20W

30W30

60W60

100 100W

150W150

2.5mm

3mm

4mm

5mm

2.5

3

4

5

1000

8

～
 
50

50mm毎設定 

50mm

～
 

1000mm

SCON

SSEL

XSEL-P/Q

T2XSEL-J/KT1
ケーブルなし 

1m

3m

N

P

S

5mm

長さ指定 

ロボットケーブル 

M

X□□ 

R□□ 

ブレーキ 

ブレーキ配線前出し 

ブレーキ配線左出し 

ブレーキ配線右出し 

フート金具 

B

BE

BL

BR

FT

原点確認センサ 

原点逆仕様 

サブスライダ 

吸引用配管継手勝手違い 

HS

NM

SS

VR

8mm

10mm

12mm

16mm

20mm

8

6mm6

10

12

16

20

R C P 2 W se r i e s

RCP2W
シリーズ タイプ エンコーダ種類 モータ種類 リード ストローク ケーブル長 オプション 適応コントローラ 

I

ロ
ッ
ド 

SA16C

RA4C

RA6C

RA10C

カップリング幅52mm

カップリング幅58mm

カップリング幅73mm

カップリング幅60mm

スライダ 42P 42角モータ 

56角モータ 56P

86角モータ 86P

2.5mm

4mm

5mm

8mm

10mm

16mm

2.5

3

5

8

10

16

PCON

PSEL
P1

600

8

～
 
50

50mm毎設定 

※ロッドは 
　最大300mm

50mm

～
 

600mm

ケーブルなし 

1m

3m

5m

長さ指定 

ロボットケーブル 

N

P

S

M

X□□ 

R□□ 

ブレーキ B

ブレーキ配線右出し 

ブレーキ配線前出し 

ブレーキ配線左出し 

原点逆仕様 

吸引用配管継手勝手違い 

BR

BE

BL

NM

VR

R C AW se r i e s R C S 2 W se r i e s

RCAW/RCS2W
シリーズ タイプ エンコーダ種類 モータ種類 リード ストローク ケーブル長 オプション 適応コントローラ 

RA3C

RA4C

RA3D

RA4D

カップリングΦ32mm

カップリングΦ37mm

ビルドインΦ32mm

ビルドインΦ37mm

RA3R モータ折返しΦ32mm

RA4R モータ折返しΦ37mm

ロ
ッ
ド 

20 20W

30W30

2.5mm

4mm

5mm

6mm

10mm

12mm

2.5

3

5

6

10

12

ACON

ASEL

XSEL-J/K

SCON

SSEL

XSEL-P/Q

300

8

～
 
50

50mm毎設定 

50mm

～
 

300mm

ケーブルなし 

1m

3m

5m

長さ指定 

ロボットケーブル 

N

P

S

M

X□□ 

R□□ 

ブレーキ B

原点確認センサ 

フランジ 

フート 

ナックルジョイント 

原点逆仕様 

HS

FL

FT

NJ

NM

クレビス QR

後トラニオン 

背面取り付け用プレート 

前トラニオン 

TRR

RP

TRF

インクリメンタル 

アブソリュート 

I

A A1

T2

T1
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ロボシリンダシリーズ 注意事項

■カタログスペックの注意点〈全機種共通〉

前-35 ロボシリンダ　総合カタログ

速度 速度は、アクチュエータのスライダ（またはロッド、アーム、出力軸）を移動させるときの設定速度です。

スライダは停止状態から加速して、設定速度に到達するとその速度で移動を継続し、目標位置（指定

されたポジション）の手前で減速して停止します。

＜ご注意下さい＞

①ERC2・ＲＣＰ2シリーズは、スライダ（ロッド、出力軸）に搭載する物の質量によって、最高速度が変化します。

機種選定の際は→393～404ページの「速度と可搬質量の相関図」にてご選定下さい。

ＲＣA・RCS2シリーズは、スライダ（ロッド、アーム）に搭載する物の質量が変化しても、最高速度は一定です。

機種選定の際は→19ページの仕様一覧表からご選定下さい。

②設定速度に到達するまでの時間は、加速（減速）度により異なります。

③移動する距離が短い場合は、設定速度まで到達しきれない場合があります。

④ロングストロークの軸の場合、危険回転数の関係から、最高速度が低下します。

（各ページの「ストロークと最高速度」の表でご確認下さい）

⑤移動時間を計算する場合は、設定速度の移動の時間だけでなく、加速・減速・収束の時間も考慮して下さい。

⑥スライダタイプ、ロッドタイプ、フラットタイプ、グリップタイプは、プログラム上で１ｍｍ/ｓｅｃごとの設定が

出来ます。ロータリータイプは、１度/ｓｅｃごとの設定が出来ます。

加速度/減速度 加速度は、停止状態から設定速度へ到達するまでの速度の変化率です。

減速度は、設定速度から停止するまでの速度の変化率です。

両方ともプログラム上では「Ｇ」で指定します（0.3Ｇ＝2940ｍｍ/ｓｅｃ2）。※ロータリーは0.3Ｇ＝2940度/ｓｅｃ2

＜ご注意下さい＞

①加速（減速）度は、数字を大きくすると加速（減速）している時間が短くなり、移動時間は短縮します。

しかし加速（減速）度を大きくした場合は、急加速（急減速）となりショックも大きくなります。

②定格加速度は０.３Ｇ（リードが2.5・3・4の場合及び垂直使用の場合は０.２Ｇ）です（可搬質量は定格加速度の場合で

設定されています）。（ＲCS2-RA7タイプは定格加速度が低い機種がありますのでご注意下さい）

③定格加速度より大きい加速（減速）度で動作させた場合は、寿命が極端に短くなったり故障したりする場合があります。

必ず定格加速度以下でご使用頂くか、単軸ロボットの高加減速対応タイプ（ＩＳA/ISPAシリーズ最大加速度１Ｇま

で対応）をご使用下さい。また加速（減速）度を上げた場合、可搬質量は定格加速度の場合より低下します。

④加速度はプログラム上で、０.０１Ｇ毎の設定が出来ます。

デューティー 弊社アクチュエーターは、デューティー50％以内を目安として下さい。

デューティー50％以上で使用されると、過負荷エラーが発生する場合があります。

繰り返し
位置決め精度

予め記憶させたポジションに、繰り返し移動させた場合の位置決め精度を表します。

「絶対位置決め精度」ではありませんのでご注意下さい。

デューティー＝
運転時間

運転時間+停止時間
×100

繰り返し位置決め精度

同一のポイントへ、繰り返し位置決めを行った

場合の、停止位置の精度のばらつき。

絶対位置決め精度

座標値で指定された任意の位置決めポイントに、

位置決めを行った場合の、座標値と実測値の差。

0100.00

原点 A点 
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ロボシリンダ　総合カタログ　　前 -36

原点 原点は標準仕様がモータ側、原点逆仕様が反モータ側に設定されます。

＜ご注意下さい＞

・インクリメンタル仕様のアクチュエータは、電源を入れ直した場合は必ず原点復帰の動作が必要となります。

・原点復帰動作中は、スライダがメカエンド部まで移動してから反転しますので、周囲との干渉にご注意下さい。

・原点は標準がモータ側（グリッパーは開側、ロータリーは出力軸を上から見て左回転側）です。原点逆仕様はオプ

ションで設定可能ですが、納品後原点方向を変更する場合は返却調整が必要になります。ロッドタイプの一部機

種は原点逆仕様が出来ませんのでご注意下さい。

張り出し負荷長（L） ワークやブラケット等をアクチュエータ・スラ

イダ中心からオフセットして取り付けた場合

に、アクチュエータが円滑に動作出来るオフ

セット量の目安です。

各機種の許容値を超えて使用した場合、振

動や収束時間の遅れが出る場合があります

ので、必ず許容値内でご使用下さい。

負荷モーメント
（Ma、Mb、Mc）

負荷モーメントはSA4・SA5・SA6・SA7が5,000km、SS7・SS8が10,000kmを想定した数値です。

モーメント仕様値を超えて使用した場合は、ガイドの寿命が低下しますのでご注意下さい。

（モーメントの計算方法は、技術資料P379をご参照下さい。）

スライダタイプ負荷モーメント方向

寿命 アクチュエータの寿命は使用条件によって大きく変化しますが、スライダタイプの場合はモーメントの設

定値、ロッドタイプはボールネジの定格荷重が目安となります。それぞれの数値が定格値の場合、スラ

イダは5,000kmまたは10,000km（上記モーメント説明参照）、ロッドは5,000kmが目安になります。負

荷が定格条件よりも軽ければ寿命は延びますし、逆に定格条件をオーバーした場合は短縮します。

ブレーキ アクチュエータを垂直設置で使用する場合は、電源OFFまたは非常停止が入った場合にスライダ

（ロッド）が下降して装置を壊さない様に、ブレーキ（オプション）をご指定下さい。

但しブレーキ付タイプは、コントローラと接続してブレーキ解除を行わないとスライダ（ロッド）が動き

ませんので、取付の際はご注意下さい。

条件　上記値は20℃における値です。※1平面度0.05mm以下。

※RCP2W-SA16Cはすべりガイドの為
平行度は対象外となります。

Ma Mb Mc

L

L

本体精度 ロボシリンダスライドタイプの本体精度は下記の通りです。

また、本体のベース側面と下面はスライダの走りに対する基準面となっていますので、本体取付時の平行

の目安にご使用下さい。

本体取付面（ベース下面）と搬送物取付面（上面）との平行度

ERC2±0.1mm以下/m RCP2/RCA/RCS2±0.05mm以下/m

フレーム取付時の平行度（平滑面上※1に固定した場合）

ERC2±0.1mm以下/m RCP2/RCA/RCS2±0.05mm以下/m

C

スライダ 

基準面 基準面 ベース 

ガイドレール ガイドレール 

30
50




