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https://www.iai-netstore.com/RCMS/Page/ かんたん機種選定

機種選定ソフトアイエイアイホームページ
http://www.iai-robot.co.jp/sentei/検索アイエイアイ 選定

最適な機種が
表示されます

5つの項目を
「選ぶ（入力する）」
だけです！

アイエイアイの全シリーズ約100万アイテムから
最適機種を10秒で一発選定します。

機種選定ソフトを是非ご活用ください！ 

機種選定フロー ～用途から選ぶ～ 

ワークの運び方 ストローク 特　長 スペック （ストローク･可搬質量など） タイプ名 詳細ページ 用　途 

�Δ্͛࣋Δɾͤࡌ 長距離搬送可 25～4155 mm 

25～390mm  

2～130mm （片側） 

330/360度 

25～1000mm 

50～520mm 

10～500mm  

110～320mm  

～水平400/垂直70kg 

～水平30/垂直24kg  

把持力～880N（両側） 

瞬時最大トルク～75N･m 

押付け力～6000N 

押付け力～50000N 

押付け力～20000N 

押付け力～2000N 

スライダー 

テーブル 

グリッパー 

ロータリー 

ラジアルシリンダー® 

サーボプレス 

ロッド 

パルスプレス 

直交 

テーブルトップ 

直交型６軸 

スカラ 

搬送 
位置決め
搬送 

位置決め

高剛性 

外径／内径把持把持 把持 

無限回転対応 回転 回転 

ԡ ɾ͢Ҿ �͘ ͍� ガイド内蔵 圧入
かしめ 
クランプ  

圧入
かしめ 
クランプ  

ピック＆プレース 
塗布 

パレタイズ

ピック＆プレース 
塗布 

パレタイズ

押付け力のフィードバック有 

͍�

～500mm

～1000mn

ローコスト 

押付け力のフィードバック有 

お客様の「あったらいいな」を形にします。 

43,472

53

55

56

57

97

67

297

117

457

54

45,482

10754

45,482

77

117

652

86

116

96

87

127

672

コントローラー
DC24V電源 
設定ツール 各種 

制御 
ティーチング  
制御 

ティーチング  
118

74

462

※ECは330度タイプのみ 

※引張り動作不可 

ユニット製品機種
選定ガイドにて
ご紹介 

スカラロボットには
クリーン、防塵防滴
仕様もございます。 

エレシリンダー®はコントローラーが内蔵されています。別置きコントローラーは不要です。 

お困りの際は、お気軽に最寄りの営業所または代理店へご相談ください。 

クリーンルーム内、
粉塵や水がかかる環境でも
お使いいただけます。 

2点間位置決めの場合、 
コントローラー内蔵で低価格な 
『エレシリンダー®』がおすすめです。 エレシリンダー®

（２点位置決め）
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機種の選定および当該製品のご使用前に、この「安全上のご注意」をよくお読みの上、正しくお使いください。
以下に示す注意事項は、製品を安全に正しくお使いいただき、
お客様や他の人々への危害や財産の損害を未然に防止するためのものです。
JIS B 8433（産業用ロボットのための安全要求事項）の安全規則とあわせて必ずお守りください。

指示事項は危険度、障害度により「危険」、「警告」、「注意」、「お願い」に区分けしています。

危　険 取扱いを誤ると、死亡または重傷に至る危険が差し迫って生じると想定される内容です。

警　告 取扱いを誤ると、死亡または重傷に至る可能性が想定される内容です。

注　意 取扱いを誤ると、障害または物的損害の可能性が想定される内容です。

お願い 傷害の可能性はないが、当該製品を適切に使用するために守っていただきたい内容です。

当該製品は、一般産業機械用部品として、設計、製造されたものです。
機器の選定および取扱いにあたっては、システム設計者または担当者など十分な知識と経験を持った人が必ず ｢カタログ｣、
｢取扱説明書｣を（特にその中の｢安全ガイド｣を）読んだ後に取扱ってください。取扱いを誤ると危険です。
取扱説明書は本体、コントローラーなどの全ての機器の取扱説明書を読んでください。
当該製品とお客様のシステムとの適合性はお客様の方で検証と判断を行った上で、お客様の責任によるご使用をお願いします。
｢カタログ｣、｢取扱説明書｣などをお読みになった後は、当該製品をお使いになる方がいつでも読むことができるところに、
必ず保管してください。
｢カタログ｣、｢取扱説明書｣などは、お使いになっている当該製品を譲渡されたり貸与される場合には、必ず新しく所有者となられ
る方が安全で正しい使い方を知るために､製品本体の目立つところに添付してください。この｢注意事項｣に掲載しています危険･ 警告・
注意はすべての場合を網羅していません。特に個別の内容は、その機器の ｢カタログ｣ ｢取扱説明書｣をよく読んで安全で正しい取り
扱いを行ってください。

 危　険
全般

設置

運転

保守、点検、修理

■下記の用途に使用しないでください。
　1．人命および身体の維持、管理などに関わる医療器具　
　2．人の移動や搬送を目的とする機構、機械装置　
　3．機械装置の重要保安部品

当該製品は高度な安全性を必要とする用途に向けて企画、設計されていません。人命を保証できません。
また、保証の範囲は納入する当該製品だけです。

■  発火物、引火物、爆発物などの危険物が存在する場所では使用しないでください。発火、引火、爆発
の恐れがあります。  
動作中または動作できる状態のときはロボットの可動範囲に立ち入ることができない様な安全対策（安
全防護柵など）を施してください。動作中のロボットに接触すると死亡または重傷を負うことがあります。

■ 製品を取り付ける際には、必ず確実な保持、固定（ワークを含む）を行ってください。製品の転倒、落下、
異常動作などによって、ケガをしたり、製品・ワークなどを破損する恐れがあります。

■ 本体、コントローラーに水滴、油滴などがかかる場所での使用は避けてください。
■ 製品のケーブルの長さを延長または短縮するために、ケーブルの切断、再接続は絶対に行わないでく

ださい。火災の恐れがあります。

■製品の動作中または動作できる状態のときは、機械の可動範囲に立ち入らないでください。
　アクチュエーターが不意に動くなどして、ケガをする恐れがあります。
■ ペースメーカーなどの医療機器を装着された方は、影響を受ける場合がありますので、本製品および

配線には近づかないようにしてください。 
製品内の強力なマグネットの磁気により、ぺースメーカーが誤作動を起こす恐れがあります。

■防滴仕様以外の製品に水をかけないでください。水をかけたり、洗浄したり、水中で使用すると、 
　異常動作によるケガ、感電、火災などの原因になります。

■製品は絶対に改造しないでください。異常動作によるケガ、感電、火災などの原因になります。
■製品の基本構造や性能・機能に関わる不適切な分解組立は行わないでください。ケガ、感電、火災　
　などの原因になります。

注意事項
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警　告
全般

設置

保守、点検、修理

廃棄

運転

■製品の仕様範囲外では使用しないでください。仕様範囲外で使用されますと、
　製品の故障、機能停止や破損の原因となります。
　また著しい寿命の低下を招きます。特に、最大積載重量や最大速度 ･ 加減速度は守ってください。

■非常停止、停電などシステムの異常時に、機械が停止する場合、装置の破損 ･ 人身事故などが
　発生しないよう、安全回路あるいは装置の設計をしてください。
■ 感電防止、静電気帯電の防止、耐ノイズ性能の向上および不要な電磁放射の抑制のため、アクチュエー

ター、コントローラーは必ず、D種接地工事（旧第3種接地工事、接地抵抗 100Ω以下）　をしてください。
　漏電した場合、感電や誤作動の恐れがあります。
■製品に電気を供給する前および動作させる前には､必ず機器の動作範囲の安全確認を行ってください。
　不用意に電気を供給すると、感電したり、可動部との接触によりケガをする恐れがあります。
■製品の配線は｢取扱説明書｣を確認しながら誤配線がないように行ってください。
　ケーブル、コネクターの接続は、抜けゆるみのないように確実に行ってください。製品の異常動作、
　火災の原因になります。

■製品に関わる保守点検、整備または交換などの各種作業は、必ず電気の供給を完全に遮断してから
　行ってください。
　なお、この時以下の事項を守ってください。
　1．作業中、第三者が不用意に電源を入れないよう｢作業中、電源投入禁止｣ などの表示を
　　　見やすい場所に掲げてください。
　2．複数の作業者が保守点検を行う場合は、主と従の関係を明確にし、電源の入り切り、軸の移動 
　　　は必ず声をかけて安全を確認してから行ってください。

■製品は火中に投じないでください。製品が破裂したり、有毒ガスが発生する恐れがあります。

■電源を入れた状態で、端子台、各種設定スイッチなどに触れないでください。
　感電や異常動作の恐れがあります。
■製品の可動部を手で動かすとき（手動位置合わせなど）はサーボオフ（ティーチングツール使用で）
　していることを確認してから行ってください。
　ケガの原因になります。
■ケーブルは傷をつけないでください。ケーブルに傷をつけたり、無理に曲げたり、引張ったり、
　巻き付けたり、重いものを載せたり、挟み込んだりすると、漏電や導通不良による火災や感電、
　異常動作などの原因になります。
■停電したときは電源を切ってください。停電復旧時に製品が突然動き出し、ケガ、製品破損の
　原因になります。その際、ワークなどが落下しない対策を施してください。
■製品に異常な発熱、発煙、異臭が生じた場合は、ただちに電源を切ってください。
　そのまま使用すると製品の破損や火災の恐れがあります。
■異音が発生したり振動が非常に高くなった場合は、ただちに運転を停止してください。
　そのまま使用すると製品の破損、損傷による異常動作の原因になります。
■製品の保護装置（アラーム）がはたらいた場合は、ただちに電源を切ってください。
　製品の異常動作によるケガ、製品の破損、損傷の恐れがあります。
　電源を切った後、原因を調べ、その原因を取り除き、電源を再投入してください。
■電源を入れても製品の LED が点灯しないときはただちに電源を切ってください。
■製品の上に乗ったり、足場にしたり、物を置かないでください。
　転倒事故、製品の転倒、落下によるケガ、製品の破損、損傷による誤作動、異常動作などの原因となります。
■ モーター出力、最大速度 ･ 加減速度、エンコーダーパルスなどに係るパラメーターを変更して使用し

ないでください。アクチュエーター構成部品の破損の原因になります。

注意事項
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注　意
設置

運転

保守、点検、修理

■大きな熱源からの輻射熱があたる場所や、周囲温度が 0 ～ 40° Ｃの範囲を超える場所での使用は 
行わないでください。製品寿命低下の原因となります。

■直射日光（紫外線）のあたる場所、塩分のある場所、多湿状態の場所、有機溶剤、リン酸エステル系
作動油が含まれている雰囲気中で、使用しないでください。 
短期間で機能が喪失したり、急激な性能低下もしくは寿命の低下を招きます。 
また製品の異常動作の恐れがあります。

■腐食ガス（硫酸や塩酸など）などの雰囲気で使用しないでください。錆の発生による強度劣化の 
恐れがあります。

■以下の場所で使用する際は、遮蔽対策を十分行ってください。対策を行わない場合は、誤作動を 
起こす恐れがあります。

　1．大電流や高磁界が発生している場所 2．溶接作業などアーク放電の生じる場所 
3．静電気などによるノイズが発生する場所 4．放射線により被爆する可能性がある場所

■本体およびコントローラーは、ちり、ほこりの少ない場所、鉄粉のない場所に設置してください。 
ちり、ほこりの多い場所、鉄粉のある場所に設置した場合には、誤作動を起こす恐れがあります。

■大きな振動や衝撃が伝わる場所 (4.9m/s² 以上 ) に設置しないでください。大きな振動や衝撃が 
伝わると誤作動を起こす恐れがあります。

■運転中になにか危険なことがあったとき直ちに非常停止が掛けられる位置に非常停止装置を設けてく
ださい。ケガの原因になります。

■製品の取付けには、保守作業のスペース確保をお願いします。 
スペースが確保されないと、日常点検やメンテナンスなどができなくなり、装置の停止、製品の破損
や作業中のケガにつながります。

■製品の運搬、取付時は、リフトや支持具で確実に支えたり、複数の人により行うなど、人身の安全を
確保して十分に注意して行ってください。

■クレーンなどを使用する場合は、クレーンなどの定格荷重を超える荷物は絶対に吊らないでください。
■荷物にふさわしい吊具を使用してください。吊具の切断荷重などに安全を見込んでください。 

また、吊具に損傷がないか確認してください。
■設置のとき、製品の可動部、ケーブルを持たないでください。ケガの原因になります。
■アクチュエーター、コントローラー間のケーブルは、必ず弊社の純正部品を使用してください。 

なお、アクチュエーター、コントローラー、ティーチングツールなど各構成部品は弊社の純正部品の
組合せで使用してください。

■ブレーキ機構は、垂直軸電源オフ時のスライダー、ロッドなどの落下防止用です。 
安全ブレーキなど（制動用ブレーキ）に使用しないでください。

■据付・調整などの作業を行う場合は、不意に電源などが入らないよう「作業中、電源投入禁止」など
の表示をしてください。 
不意に電源などが入ると感電や突然のアクチュエーターの動作によりケガをする恐れがあります。

■電源を投入するときは上位の機器から順に投入してください。製品が急に起動し、ケガ、製品破損の
原因になります。

■製品の開口部に指や物を入れないでください。火災、感電、ケガの原因になります。
■製品の１メートル以内に磁気カードなどの磁気媒体を近づけないでください。 

マグネットの磁気により磁気カード内のデータが破壊される恐れがあります。

■アクチュエーターのグリースを塗布するときは保護メガネを使用してください。 
グリースが飛び、目に入ると目の炎症をおこします。

■万が一、グリースが目に入った場合は、直ちに専門医の適切な処置を受けてください。
■バッテリー交換などのため電源を切り、内部を開けたときは、電源を切った直後（30 秒以内）は 

製品のコンデンサー接続端子に触れないでください。 
残留電圧により感電の原因になります。

■絶縁抵抗試験を行うときは端子に触れないでください。感電の原因になります。 
（ただし、DC 電源を使用する製品は絶縁耐圧試験を行わないでください。）

お願い
全般 ■「カタログ」、「取扱説明書」などに記載のない条件や環境での使用、および航空施設、燃焼装置、娯

楽機械、クリーンルーム内、安全機器、その他人命や財産に大きな影響が予測されるなど、特に安
全性が要求される用途への使用をご検討の場合は、定格、性能に対し余裕を持った使い方やフェイ
ルセーフなどの安全対策に十分な配慮をしてください。なお必ず営業担当までご相談ください。

注意事項
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お願い
設置

設置・運転・保守

廃棄

保証

保管

■コントローラーの周辺には通風を妨げる障害物を置かないでください｡ コントローラー破損の原因になります。
■製品を垂直に取り付けて使用する場合は､ 必ずブレーキ付きを使用してください。
■機械装置などの動作部分は､ 人体が直接触れることがないよう防護カバーなどで隔離してください。
■停電時にワークが落下するような制御を構成しないでください｡ 機械装置の停電時や非常停止時に
　おける、スライダーやロッド、ワークなどの落下防止制御を構成してください。
■スライダー、テーブルなどの直進精度を上げ､ ボールねじおよびリニアガイドの滑らかな運動を確保す 
　るために下記の事項に注意してください。
　1．本体の取付面は平面度 0.05 ｍｍ以内に仕上げてください。
　2．アクチュエーターの剛性を得るために､ 設置取り付け面を十分とってください。
■アクチュエーター / コントローラーの設置にあたっては次の条件を満たす環境としてください。
　・直射日光があたらないこと。
　・熱処理炉など､ 大きな熱源からの輻射熱が機械本体に加わらないこと。
　・周囲温度は 0 ～ 40℃。
　・湿度 85％以下､ 結露のないこと。
　・腐食性ガス､ 可燃性ガスのないこと。
　・通常の組立作業環境であり､ ちり、ほこりが多くないこと。（防塵・防滴仕様を除く。）
　・オイルミスト､ 切削液がかからないこと。
　・甚だしい電磁波､ 紫外線､ 放射線がないこと。
　・本製品は耐薬品性の考慮はされておりません。
　一般には作業者が保護具または保護着なしで作業できる環境です。
■製品に貼付されている製造番号シールをはがさないでください。お問合わせいただく際の重要な情報になります。

■製品を扱う場合は､必要に応じて保護手袋､保護メガネ､安全靴などを着用して安全を確保してください。
■保守のとき､ ボールねじ用グリースは指定のグリースを使用してください。特に､ フッ素系グリースと
　リチウム系グリースが混ざるとグリース機能の低下を招き､ 機械に損傷を与えます。
■アクチュエーターの機能を十分に発揮させるためには、潤滑が必要となります。
　潤滑が不足すると転がり部の摩耗が増加したり、早期破損の原因となりますので、以下の給油時期
　の目安を基に、定期的に給油を行ってください。
　グリース給油時期の目安
　・稼働状況は 1 日 8 時間の場合です。
　・昼夜連続運転など、稼働率の高い場合は状況に応じ短縮してください。
　・走行距離か月数のいずれか先に達した方を優先してください。

使用速度（mm/sec） 給油時期
走行距離 月数

0を超え750以下 625km
6 ヶ月750を超え1500以下 1,250km

1500を超え2500以下 2,500km
　　（注）アクチュエーターによっては、上の表の値が異なります。取扱説明書をご確認ください。

■製品が使用不能､ または不要になった場合は､ 産業廃棄物として適切な廃棄処置を行ってください。
■ コントローラーにはバッテリーを使用している製品もありますので、廃棄する際にはバッテリーを取り

外してください。処置については、営業担当にお問合わせください。

■保証期間は、以下のいずれか先に達した期間内といたします。
　・弊社出荷後 18 ヶ月
　・ご指定場所に納入後 12 ヶ月
　・稼動 2500 時間
　上記期間中に適正な使用状況のもとに発生した故障で、かつ明らかに弊社の責任により故障を生じた
　場合は無料で修理を行います。ただし、カタログ ･ 取扱説明書に記載されている以外の条件及び
　環境でのご使用に関しましては保証範囲から除外させて頂きます。
　また保証は弊社納入単体の保証を意味するもので、納入品の故障により誘発される損害は、保証の
　対象から除かせて頂きます。修理は引取修理対応といたします。  
　詳細につきましては、取扱説明書をご確認ください。

■長期保管 ･ 保存では結露の発生がないようにしてください。結露により錆が発生し動作異常を起こす
　原因になります。
■保管 ･ 保存温度は短期間なら 60° Ｃまで耐えますが、１ヶ月以上の保管 ･ 保存の場合は 50° Ｃまで
　としてください。グリース成分の変化による動作異常や、製品の低寿命化を招く恐れがあります。
■保管 ･ 保存時は、水平平置きとしてください。梱包状態で保管する場合、姿勢表示のある場合は
　従ってください。製品が変形する恐れがあります。

その他
■｢安全上のご注意｣ 全般についてお守りいただけない場合は､ 弊社は一切の責任を負いません。
■製品に関しての､ お問合わせあるいは修理依頼は､ 営業担当までご連絡をお願いいたします。

注意事項
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度は、ΞΫνϡΤʔλʔのεϥΠμʔʢまたはϩου、ΞʔϜ、ग़ྗ࣠ʣΛҠಈさͤΔと͖の設ఆ度です。εϥΠμʔは
ଓし、ඪҐ置ʢ指ఆされたϙδγϣϯʣのखલでܧঢ়ଶ͔ΒՃして、設ఆ度に౸ୡすΔとその度でҠಈΛࢭఀ
。しますࢭしてఀݮ

  ͝注意ͩ͘さい
❶パルスモーター搭載機種（RCP6、RCP5､RCP4､RCP3､RCP2、TTA）は､搬送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、｢速度と可搬質量の相関図｣（各機種掲載ページに掲載）をご参照ください。
❷ストロークの短い軸や､ストロークの長い軸でも移動する距離が短い場合は､設定速度まで到達しない場合があります。
❸ストロークが長くなると危険回転速度の関係から最高速度が低下します｡詳細は各機種の掲載ページの｢ストロークと最高速度｣の表をご覧ください。
❹RCP5ベルトタイプは､低速で動作すると振動や共振が発生する場合がありますので､100mm/sec以上でご使用ください。
❺ポジションコントローラー（PCON-□/ACON-□/SCON-□/DCON-□/RCON/RCP6S）は最低速度がアクチュエーター毎に設定されています。
詳細は､各コントローラーの取扱説明書をご覧ください。

❻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･収束の時間も考慮する必要があります｡詳細な移動時間はサイクルタイ
ム計算ソフトを使用することで算出可能です｡（サイクルタイム計算ソフトのダウンロードはこちらから→http://www.iai-robot.co.jp/knowledge/index.html

速度1.

すりωδλΠϓのΞΫνϡΤʔλʔʢ3$1��4"�˘˘�3"�˘˘Ŋ3$"��˘˘�/"�˘˘�/"Ŋ3$%γϦʔζʣΛ
。用にͳΔ߹は、ҎԼの点にͭいて͝注意ͩ͘さい͝

  ͝注意ͩ͘さい
●動作頻度の少ない用途に適しています｡（目安として10秒に1回の動作で24時間稼動､年240日稼動の場合寿命は約5年となります）
●搬送重量､必要負荷の少ない用途に適しています。（1kg以下）
●±0.05mm未満の繰返し位置決め精度を必要としない用途にお使いください。
●メンテナンスしやすい場所に設置してください。

すべりネδ仕様の製品について4.

点͕ͣれΔとҠಈすΔҐ置もಉ͡分ͩけͣれまݪ。४点ですجඪの࠲のࡍ͏ߦ点はΞΫνϡΤʔλʔ͕Ґ置ܾΊΛݪ
すので͝注意ͩ͘さい。

  ͝注意ͩ͘さい
❶原点復帰動作中は､可動部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ください。
❷原点は標準がモーター側（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｡オプションで原点を逆（反モーター側）にすることが
　可能ですが､納品後に原点方向を変更する場合は弊社に返却して頂き調整が必要なケースもございますのでご注意ください。
❸オプションで原点逆仕様（記号NM）が設定されていない機種は原点逆仕様ができませんのでご注意ください。
❹原点復帰動作はメカエンドを基準として原点を決めています。このため原点復帰動作中に外的要因で動作できなくなった場合、メカエンドから阻害さ
れた距離だけずれる可能性があります。

原点5.

σϡʔςΟʔൺとはΞΫνϡΤʔλʔのՔಇʢ̍αΠΫϧதのΞΫνϡΤʔλʔ͕ಈ࡞していΔؒ࣌ʣΛදします。
ΞΫνϡΤʔλʔに͔͔Δෛՙ、度、Ճ度にରしてσϡʔςΟʔൺ͕ߴす͗Δと、աෛՙΤϥʔ͕ൃੜすΔ߹͕
͋ります。݅にԠ͡たσϡʔςΟʔൺのൣғで͝用ͩ͘さい。

ʪύϧεϞʔλʔʫ
パルスモーターを使用したアクチュエーターに関しては、100�のデューティーൺで動作可能です。
対象機種ɿEC※1、3C12、3C13、3C14､3C15、3C16※1、86、55"、I91
※1：RCP6S、EC一部機種はモーターの発熱を抑えるため､デューティー比に制限を設けています｡詳しくは1-280ページをご参照ください。

ʪαʔϘϞʔλʔʫ
サーボモーターを使用したアクチュエーターに関しては、動作条件によってデューティーൺが制ݶされます。サーボモーターにおけるデュー
ティーࢉ出方๏は1�282ペーδをごࢀরください。

デューティーൺ3.

2.
Ճ度は、ఀ すΔまでの度ࢭ度は、設ఆ度͔Βఀݮ。ঢ়ଶ͔Β設ఆ度౸ୡすΔまでの度のมԽですࢭ
のมԽです。྆ ํともϓϩάϥϜ্ではň̜ŉで指ఆしますʢ�(㲈����NN�T�ʣ。
※ロータリーは1G≒9807度/s²

  ͝注意ͩ͘さい
●加速（減速）度は､数字を大きくすると急加速（急減速）となり移動時間は短縮しますが、可搬重量に合った加減速度以下でご使用ください。
●定格加速（減速）度は各機種の掲載ページをご覧ください。

加速度ʗ減速度

σϡʔςΟʔൺ ʹ ˋ運転ؒ࣌
運転ؒ࣌ʴఀؒ࣌ࢭ

ΞΫνϡΤʔλʔにࡌされΔΤϯίʔμʔは、ҎԼの̐छྨ͕͋ります。

  ͝注意ͩ͘さい
上記４タイプの他に｢簡易アブソリュートタイプ｣がありますが､これはインクリメンタルタイプのエンコーダーを搭載したアクチュエーターのコントローラー
に専用の簡易アブソリュートユニットを接続するタイプです。｢簡易アブソリュートタイプ｣は電源を落としても原点位置データーを保持するため電源投
入時に原点復帰動作が不要になります。
したがって簡易アブソリュートタイプのアクチュエーター（エンコーダー）は､アブソリュートタイプではなくインクリメンタルタイプとなりますのでご注意ください。

˙ΠϯΫϦϝϯλϧλΠϓ 原点位置データを保持しないため、電源投入ຖに原点復ؼ動作が必要なタイϓです。
˙ΞϒιϦϡʔτλΠϓ 電源を落としても原点位置データをバッテリーで保持していますので､電源投入時に原点復ؼをしなくても

動作が可能ですが､データ保持用のバッテリーが切れると動作ができなくなりますので注意が必要です。
バッテリー寿命の目安については1�235（メンテナンス部品リスト@交換用バッテリー）をご確認ください。

ΞϒιϦϡʔτλΠϓ 電源投入時に16mmの範囲で移動しその場から動作が可能です。位置データを電源オフ時は保持しࣅٖ˙
ないため、アブιバッテリーは不要です。

˙όοςϦʔϨεΞϒιϦϡʔτλΠϓ 電源を落としてもバッテリーレスアブιリュートエンコーダー（特ڐ取得ࡁ）が原点位置データを保持し
ていますので､電源投入時に原点復ؼ動作を行う必要はありません｡また､原点位置データ保持用のバッ
テリーも不要です。

エンコーダー種ྨ6.

ʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜ 1�13
Ճʗݮʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜ 1�13
σϡʔςΟʔൺ�ʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜ 1�14
͢Γωδ༷ͷʹ͍ͭͯ�ʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜ 1�14
ʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜݪ 1�14
Τϯίʔμʔछྨ�ʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜ 1�14
Τϯίʔμʔύϧε�ʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜ 1�15
Ϟʔλʔ�ʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜ 1�15
औ͚࢟�ʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜ 1�15
ฦ͠ҐஔܾΊਫ਼ʗϩετϞʔγϣϯ�ʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜ܁ 1�16
੩తڐ༰Ϟʔϝϯτʗಈతڐ༰Ϟʔϝϯτ� ʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜ 1�16
ுग़͠ෛՙ�ʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜ 1�16
ण໋ʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜ 1�17
ຊମਫ਼ʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜ 1�17
ϩουλΠϓʢϩουઌৼΕʣ�ʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜ 1�17
ਨઃஔͰͷ༻ʹ͍ͭͯ�ʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜ 1�17
ΞΫνϡΤʔλʔέʔϒϧʗϞʔλʔɾΤϯίʔμʔέʔϒϧ�ʜʜʜʜʜʜʜʜ 1�18
ణ༷ͷΞΫνϡΤʔλʔʹ͍ͭͯ� ʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜ 1�18
ւ֎֨نͷରԠʹ͍ͭͯ�ʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜʜ 1�18
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度は、ΞΫνϡΤʔλʔのεϥΠμʔʢまたはϩου、ΞʔϜ、ग़ྗ࣠ʣΛҠಈさͤΔと͖の設ఆ度です。εϥΠμʔは
ଓし、ඪҐ置ʢ指ఆされたϙδγϣϯʣのखલでܧঢ়ଶ͔ΒՃして、設ఆ度に౸ୡすΔとその度でҠಈΛࢭఀ
。しますࢭしてఀݮ

  ͝注意ͩ͘さい
❶パルスモーター搭載機種（RCP6、RCP5､RCP4､RCP3､RCP2、TTA）は､搬送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、｢速度と可搬質量の相関図｣（各機種掲載ページに掲載）をご参照ください。
❷ストロークの短い軸や､ストロークの長い軸でも移動する距離が短い場合は､設定速度まで到達しない場合があります。
❸ストロークが長くなると危険回転速度の関係から最高速度が低下します｡詳細は各機種の掲載ページの｢ストロークと最高速度｣の表をご覧ください。
❹RCP5ベルトタイプは､低速で動作すると振動や共振が発生する場合がありますので､100mm/sec以上でご使用ください。
❺ポジションコントローラー（PCON-□/ACON-□/SCON-□/DCON-□/RCON/RCP6S）は最低速度がアクチュエーター毎に設定されています。
詳細は､各コントローラーの取扱説明書をご覧ください。
❻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･収束の時間も考慮する必要があります｡詳細な移動時間はサイクルタイ
ム計算ソフトを使用することで算出可能です｡（サイクルタイム計算ソフトのダウンロードはこちらから→http://www.iai-robot.co.jp/knowledge/index.html

速度1.

すりωδλΠϓのΞΫνϡΤʔλʔʢ3$1��4"�˘˘�3"�˘˘Ŋ3$"��˘˘�/"�˘˘�/"Ŋ3$%γϦʔζʣΛ
。用にͳΔ߹は、ҎԼの点にͭいて͝注意ͩ͘さい͝

  ͝注意ͩ͘さい
●動作頻度の少ない用途に適しています｡（目安として10秒に1回の動作で24時間稼動､年240日稼動の場合寿命は約5年となります）
●搬送重量､必要負荷の少ない用途に適しています。（1kg以下）
●±0.05mm未満の繰返し位置決め精度を必要としない用途にお使いください。
●メンテナンスしやすい場所に設置してください。

すべりネδ仕様の製品について4.

点͕ͣれΔとҠಈすΔҐ置もಉ͡分ͩけͣれまݪ。४点ですجඪの࠲のࡍ͏ߦ点はΞΫνϡΤʔλʔ͕Ґ置ܾΊΛݪ
すので͝注意ͩ͘さい。

  ͝注意ͩ͘さい
❶原点復帰動作中は､可動部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ください。
❷原点は標準がモーター側（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｡オプションで原点を逆（反モーター側）にすることが
　可能ですが､納品後に原点方向を変更する場合は弊社に返却して頂き調整が必要なケースもございますのでご注意ください。
❸オプションで原点逆仕様（記号NM）が設定されていない機種は原点逆仕様ができませんのでご注意ください。
❹原点復帰動作はメカエンドを基準として原点を決めています。このため原点復帰動作中に外的要因で動作できなくなった場合、メカエンドから阻害さ
れた距離だけずれる可能性があります。

原点5.

σϡʔςΟʔൺとはΞΫνϡΤʔλʔのՔಇʢ̍αΠΫϧதのΞΫνϡΤʔλʔ͕ಈ࡞していΔؒ࣌ʣΛදします。
ΞΫνϡΤʔλʔに͔͔Δෛՙ、度、Ճ度にରしてσϡʔςΟʔൺ͕ߴす͗Δと、աෛՙΤϥʔ͕ൃੜすΔ߹͕
͋ります。݅にԠ͡たσϡʔςΟʔൺのൣғで͝用ͩ͘さい。

ʪύϧεϞʔλʔʫ
パルスモーターを使用したアクチュエーターに関しては、100�のデューティーൺで動作可能です。
対象機種ɿEC※1、3C12、3C13、3C14､3C15、3C16※1、86、55"、I91
※1：RCP6S、EC一部機種はモーターの発熱を抑えるため､デューティー比に制限を設けています｡詳しくは1-280ページをご参照ください。

ʪαʔϘϞʔλʔʫ
サーボモーターを使用したアクチュエーターに関しては、動作条件によってデューティーൺが制ݶされます。サーボモーターにおけるデュー
ティーࢉ出方๏は1�282ペーδをごࢀরください。

デューティーൺ3.

2.
Ճ度は、ఀ すΔまでの度ࢭ度は、設ఆ度͔Βఀݮ。ঢ়ଶ͔Β設ఆ度౸ୡすΔまでの度のมԽですࢭ
のมԽです。྆ ํともϓϩάϥϜ্ではň̜ŉで指ఆしますʢ�(㲈����NN�T�ʣ。
※ロータリーは1G≒9807度/s²

  ͝注意ͩ͘さい
●加速（減速）度は､数字を大きくすると急加速（急減速）となり移動時間は短縮しますが、可搬重量に合った加減速度以下でご使用ください。
●定格加速（減速）度は各機種の掲載ページをご覧ください。

加速度ʗ減速度

σϡʔςΟʔൺ ʹ ˋ運転ؒ࣌
運転ؒ࣌ʴఀؒ࣌ࢭ

ΞΫνϡΤʔλʔにࡌされΔΤϯίʔμʔは、ҎԼの̐छྨ͕͋ります。

  ͝注意ͩ͘さい
上記４タイプの他に｢簡易アブソリュートタイプ｣がありますが､これはインクリメンタルタイプのエンコーダーを搭載したアクチュエーターのコントローラー
に専用の簡易アブソリュートユニットを接続するタイプです。｢簡易アブソリュートタイプ｣は電源を落としても原点位置データーを保持するため電源投
入時に原点復帰動作が不要になります。
したがって簡易アブソリュートタイプのアクチュエーター（エンコーダー）は､アブソリュートタイプではなくインクリメンタルタイプとなりますのでご注意ください。

˙ΠϯΫϦϝϯλϧλΠϓ 原点位置データを保持しないため、電源投入ຖに原点復ؼ動作が必要なタイϓです。
˙ΞϒιϦϡʔτλΠϓ 電源を落としても原点位置データをバッテリーで保持していますので､電源投入時に原点復ؼをしなくても

動作が可能ですが､データ保持用のバッテリーが切れると動作ができなくなりますので注意が必要です。
バッテリー寿命の目安については1�235（メンテナンス部品リスト@交換用バッテリー）をご確認ください。

ΞϒιϦϡʔτλΠϓ 電源投入時に16mmの範囲で移動しその場から動作が可能です。位置データを電源オフ時は保持しࣅٖ˙
ないため、アブιバッテリーは不要です。

˙όοςϦʔϨεΞϒιϦϡʔτλΠϓ 電源を落としてもバッテリーレスアブιリュートエンコーダー（特ڐ取得ࡁ）が原点位置データを保持し
ていますので､電源投入時に原点復ؼ動作を行う必要はありません｡また､原点位置データ保持用のバッ
テリーも不要です。

エンコーダー種ྨ6.
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ϫʔΫϒϥέοτΛΞΫνϡΤʔλʔのεϥΠμʔ͔ΒΦϑηοτしてऔけた߹に、ΞΫνϡΤʔλʔ͕ԁに
ಈ࡞で͖ΔΦϑηοτྔの҆です。҆とͳΔさΛେ͖͑͘た߹、ৼಈͳͲでނ障にࢸΔՄੑ͕͋ります。
҆とͳΔさҎで͝用ͩ͘さい。ৄ 。ϖʔδΛ͝ཡͩ͘さいࡌܝͳは֤機छのࡉ

張出し負荷長（Ὑ）12.

ΤϯίʔμʔのύϧεはΞΫνϡΤʔλʔによ てͬҟͳります。֤ ΞΫνϡΤʔλʔのύϧεはҎԼのදΛ͝ࢀরͩ͘ さい。

エンコーダーパルス数7. 10.
͋Β͔͡ΊهԱさͤたϙδγϣϯに、܁ฦしҠಈさͤた߹のҐ置ܾΊਫ਼度Λදします。ňઈରҐ置ܾΊਫ਼度ŉでは͋り
まͤΜので͝注意ͩ͘さい。

  ͝注意ͩ͘さい
下記にࣔす݅下での精度はʮ繰返し位置決め精度ʯでは保ূされません。
❶繰返し動作中に電源ःஅし､原点を࠶取ಘした場合。
❷ティーチングポイントにରしてಉ͡ 方向からۙͮいた場合でも､途中で電源ःஅしたり､ఀࢭ動作をߦった場合｡（スカラロϘット）
❸ティーチング時とҟなるܥ（ӈܥ･左ܥ）でティーチングポイント動作させた場合｡（スカラロϘット）
❹周囲Թ度ڥがஶしく変化する場合。
❺アクチュエーターຊମのԹ度が変化する場合。
❻動作中に負荷݅が変動する場合。

ฦし位置ܾめ精度ʗロストモーシϣン܁

11.
੩తڐ༰ϞʔϝϯτはŊΞΫνϡΤʔλʔ͕ఀࢭঢ়ଶで一࣌తにڐ༰で͖ΔϞʔϝϯτのです。ಈతڐ༰Ϟʔϝϯτ
は、ΞΫνϡΤʔλʔのߦण໋Λ����LNͳいしは�����̺̼に設ఆした˞߹にڐ༰で͖ΔϞʔϝϯτのです。
。রͩ͘さいࢀྉΛ͝ࢿは�����ϖʔδのٕज़ࡉৄ
※ߦ寿命の設定は機種によってҟなります｡詳細は各機種の掲載ページをご参照ください。

静的ڐ容モーメントʗ動的ڐ容モーメント（.B、.C、.c）

シリーズ タイプ エンコーダーパルス数
RCP6 全機種 8192
RCP5

 全機種 800RCP4  
RCP3  
RCP2  

RCA2 □□3NA/□□4NA 1048
  上記機種以外 800

RCA インクリメンタルタイプ 800
  アブソリュートタイプ 16384
RCD RA1DA/GRSNA 480
RCS4 全機種 16384RCS3

RCS2

 □□5N（インクリメンタル） 1600
  □□5N（アブソリュート） 16384
  SR□7BD 3072
  上記機種以外 16384
WU 全機種 8192
TTA パルスモーター仕様全機種 8192
TTA-S サーボモーター仕様全機種 16384

シリーズ タイプ エンコーダーパルス数

   
131072

 
   16384

ISDBCR
SSPA  
ISA 

全機種 16384ISDA  
IF  
RS
NSA 全機種 131072

NS S□M□（インクリメンタル） 2400
  上記機種以外 16384
LSA 全機種 分解能0.001mmLSAS  

DD/DDA □18S 131072
  □18P 1048576
IXA-NNN 全機種 16384IXA-NSW 
IXA-NSN 全機種 131072
IX 全機種 16384
IXP  8192

"# "$ # �������

ಉ一のϙイントへಉ一方向から
ฦし位置ܾめを行った場合の܁
停止位置精度のらつき。

ʪ܁ฦしҐ置ܾΊਫ਼度ʫ
ಉ一のϙイントへ正と負の方向から
ฦし位置ܾめを行った場合の܁
停止位置精度のらつき。

ʪϩετϞʔγϣϯʫ

ʪεϥΠμʔλΠϓϞʔϝϯτํʫ ʪςʔϒϧλΠϓϞʔϝϯτํʫ

ʪΞʔϜλΠϓϞʔϝϯτํʫ ʪϑϥοτλΠϓϞʔϝϯτํʫ

ඪ値で指定された任意の࠲
位置ܾめϙイントに、位置ܾめを
行った場合の、࠲ඪ値と実測値の差。

ʪઈରҐ置ܾΊਫ਼度ʫ

ʢϐονϯάʣ ʢϤʔΠϯάʣ ʢϩʔϦϯάʣ

Ma Mb Mc

Ma Mb Mc

McMbMa

Ὑ

Ὑ

γϦʔζによͬて用していΔϞʔλʔ͕ҟͳります。
　˙3$1��3$1��3$1��3$1��3$1��86�55"�*91ɿύϧεϞʔλʔ
　˙3$%ɿ%$ϒϥγϨεϞʔλʔ
　˙3$"�3$"��55"�4ɿαʔϘϞʔλʔʢ%$��7ʣ
　˙3$4��3$4��3$4��*4#�*4%#ʢ$3ʣ�*4"�*4%"ʢ$3ʣ�/4�/4"�*'�34�%%"�*9�*9"ɿαʔϘϞʔλʔ
　　ʢ"$���7ʣ
　˙-4"�-4"4ɿϦχΞαʔϘϞʔλʔʢ"$���7ʣ

  ͝注意ͩ͘さい
パルスモーターと247サーϘモーターは、電源投入後、ॳ回のサーϘON時に振動が発生する場合があります。

  ͝注意ͩ͘さい
RCP6、TTA、*9Pの移動時の速度は800パルスで制ޚしますが、位置決め時は8192パルスで制ޚします。
RCP6をパルスྻ制ޚする場合の電ࢠΪアは、8192パルスで計算してください。

モーター8.

औけ࢟は機छによͬてҟͳります。ৄ 。রͩ͘さいࢀにͭいては、�����ϖʔδΛ͝ࡉ

取付け姿勢9.

ISB
ISDB

バッテリーレス アブソリュート
インクリメンタルタイプ
アブソリュートタイプ
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ϫʔΫϒϥέοτΛΞΫνϡΤʔλʔのεϥΠμʔ͔ΒΦϑηοτしてऔけた߹に、ΞΫνϡΤʔλʔ͕ԁに
ಈ࡞で͖ΔΦϑηοτྔの҆です。҆とͳΔさΛେ͖͑͘た߹、ৼಈͳͲでނ障にࢸΔՄੑ͕͋ります。
҆とͳΔさҎで͝用ͩ͘さい。ৄ 。ϖʔδΛ͝ཡͩ͘さいࡌܝͳは֤機छのࡉ

張出し負荷長（Ὑ）12.

ΤϯίʔμʔのύϧεはΞΫνϡΤʔλʔによ てͬҟͳります。֤ ΞΫνϡΤʔλʔのύϧεはҎԼのදΛ͝ࢀরͩ͘ さい。

エンコーダーパルス数7. 10.
͋Β͔͡ΊهԱさͤたϙδγϣϯに、܁ฦしҠಈさͤた߹のҐ置ܾΊਫ਼度Λදします。ňઈରҐ置ܾΊਫ਼度ŉでは͋り
まͤΜので͝注意ͩ͘さい。

  ͝注意ͩ͘さい
下記にࣔす݅下での精度はʮ繰返し位置決め精度ʯでは保ূされません。
❶繰返し動作中に電源ःஅし､原点を࠶取ಘした場合。
❷ティーチングポイントにରしてಉ͡ 方向からۙͮいた場合でも､途中で電源ःஅしたり､ఀࢭ動作をߦった場合｡（スカラロϘット）
❸ティーチング時とҟなるܥ（ӈܥ･左ܥ）でティーチングポイント動作させた場合｡（スカラロϘット）
❹周囲Թ度ڥがஶしく変化する場合。
❺アクチュエーターຊମのԹ度が変化する場合。
❻動作中に負荷݅が変動する場合。

ฦし位置ܾめ精度ʗロストモーシϣン܁

11.
੩తڐ༰ϞʔϝϯτはŊΞΫνϡΤʔλʔ͕ఀࢭঢ়ଶで一࣌తにڐ༰で͖ΔϞʔϝϯτのです。ಈతڐ༰Ϟʔϝϯτ
は、ΞΫνϡΤʔλʔのߦण໋Λ����LNͳいしは�����̺̼に設ఆした˞߹にڐ༰で͖ΔϞʔϝϯτのです。
。রͩ͘さいࢀྉΛ͝ࢿは�����ϖʔδのٕज़ࡉৄ
※ߦ寿命の設定は機種によってҟなります｡詳細は各機種の掲載ページをご参照ください。

静的ڐ容モーメントʗ動的ڐ容モーメント（.B、.C、.c）

シリーズ タイプ エンコーダーパルス数
RCP6 全機種 8192
RCP5

 全機種 800RCP4  
RCP3  
RCP2  

RCA2 □□3NA/□□4NA 1048
  上記機種以外 800

RCA インクリメンタルタイプ 800
  アブソリュートタイプ 16384
RCD RA1DA/GRSNA 480
RCS4 全機種 16384RCS3

RCS2

 □□5N（インクリメンタル） 1600
  □□5N（アブソリュート） 16384
  SR□7BD 3072
  上記機種以外 16384
WU 全機種 8192
TTA パルスモーター仕様全機種 8192
TTA-S サーボモーター仕様全機種 16384

シリーズ タイプ エンコーダーパルス数

   
131072

 
   16384

ISDBCR
SSPA  
ISA 

全機種 16384ISDA  
IF  
RS
NSA 全機種 131072

NS S□M□（インクリメンタル） 2400
  上記機種以外 16384
LSA 全機種 分解能0.001mmLSAS  

DD/DDA □18S 131072
  □18P 1048576
IXA-NNN 全機種 16384IXA-NSW 
IXA-NSN 全機種 131072
IX 全機種 16384
IXP  8192

"# "$ # �������

ಉ一のϙイントへಉ一方向から
ฦし位置ܾめを行った場合の܁
停止位置精度のらつき。

ʪ܁ฦしҐ置ܾΊਫ਼度ʫ
ಉ一のϙイントへ正と負の方向から
ฦし位置ܾめを行った場合の܁
停止位置精度のらつき。

ʪϩετϞʔγϣϯʫ

ʪεϥΠμʔλΠϓϞʔϝϯτํʫ ʪςʔϒϧλΠϓϞʔϝϯτํʫ

ʪΞʔϜλΠϓϞʔϝϯτํʫ ʪϑϥοτλΠϓϞʔϝϯτํʫ

ඪ値で指定された任意の࠲
位置ܾめϙイントに、位置ܾめを
行った場合の、࠲ඪ値と実測値の差。

ʪઈରҐ置ܾΊਫ਼度ʫ

ʢϐονϯάʣ ʢϤʔΠϯάʣ ʢϩʔϦϯάʣ

Ma Mb Mc

Ma Mb Mc

McMbMa

Ὑ

Ὑ

γϦʔζによͬて用していΔϞʔλʔ͕ҟͳります。
　˙3$1��3$1��3$1��3$1��3$1��86�55"�*91ɿύϧεϞʔλʔ
　˙3$%ɿ%$ϒϥγϨεϞʔλʔ
　˙3$"�3$"��55"�4ɿαʔϘϞʔλʔʢ%$��7ʣ
　˙3$4��3$4��3$4��*4#�*4%#ʢ$3ʣ�*4"�*4%"ʢ$3ʣ�/4�/4"�*'�34�%%"�*9�*9"ɿαʔϘϞʔλʔ
　　ʢ"$���7ʣ
　˙-4"�-4"4ɿϦχΞαʔϘϞʔλʔʢ"$���7ʣ

  ͝注意ͩ͘さい
パルスモーターと247サーϘモーターは、電源投入後、ॳ回のサーϘON時に振動が発生する場合があります。

  ͝注意ͩ͘さい
RCP6、TTA、*9Pの移動時の速度は800パルスで制ޚしますが、位置決め時は8192パルスで制ޚします。
RCP6をパルスྻ制ޚする場合の電ࢠΪアは、8192パルスで計算してください。

モーター8.

औけ࢟は機छによͬてҟͳります。ৄ 。রͩ͘さいࢀにͭいては、�����ϖʔδΛ͝ࡉ

取付け姿勢9.

ISB
ISDB

バッテリーレス アブソリュート
インクリメンタルタイプ
アブソリュートタイプ
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ΞΫνϡΤʔλʔέʔϒϧのίωΫλʔとίϯτϩʔϥʔΛଓすΔέʔϒϧ͕、ϞʔλʔŋΤϯίʔμʔέʔϒϧにͳ
ります。ϞʔλʔŋΤϯίʔμʔέʔϒϧはΞΫνϡΤʔλʔのछྨによ てͬŊϞʔλʔέʔϒϧとΤϯίʔμʔέʔϒϧ
͕分͔れていΔ機छとϞʔλʔέʔϒϧとΤϯίʔμʔέʔϒϧ͕一ମとͳͬたέʔϒϧΛ用すΔ機छ͕͋ります。
またέʔϒϧのछྨとしてඪ४༷と۶ੑۂに༏れたϩϘοτέʔϒϧ͕༷͋ります。έʔϒϧϕΞのதΛ௨す
߹はඞͣϩϘοτέʔϒϧ༷Λ͝用いた͖ͩ、֤ έʔϒϧの࠷খ̧͛ۂҎ্で͝用ͩ͘さいʢ࠷খ̧͛ۂは֤
έʔϒϧのࡌܝϖʔδにࡌهされていますʣ。機छຖのέʔϒϧࣜܕΛ֬ೝすΔ߹は、�����ϖʔδのňΞΫνϡΤʔ
λʔŋίϯτϩʔϥʔଓέʔϒϧࣜܕ一ཡදŉΛ͝ཡͩ͘さい。

保ޢڃはέʔϒϧまでؚΜでنఆされています͕、έʔϒϧίωΫλʔはణॲ理されていまͤΜので、保ߏޢ造の
ରとはͳりまͤΜʢ*48"γϦʔζはআ͘ʣ。した͕ てͬ、έʔϒϧ͔Βਫ͕ਁೖすΔڪれ͕͋Δ用ํ๏はආけて͘ ͩさい。

防滴仕様のアクチュエーターについて18.

ւ֎֨نରԠ品にͭいては�����ϖʔδのňվਖ਼3P)4�$&ϚʔΫ�6-֨نରԠදŉΛ͝ࢀরͩ͘さい。また、ւ֎ن
֨ରԠ品にͭいては֤機छのࡌܝϖʔδにΞΠίϯΛࡌهしておりますので、そͪΒでも֬͝ೝいたͩけます。

ʪւ֎֨نΞΠίϯ一ཡʫ

ւ外規格への対応について19.

ΞΫνϡΤʔλʔのϞʔλʔํޙ部͔Βग़ていΔέʔϒϧ͕ΞΫνϡΤʔλʔέʔϒϧです。ΞΫνϡΤʔλʔέʔϒ
ϧにྗ͕͔͔Δとނ障のݪҼにͳりますので、ΞΫνϡΤʔλʔέʔϒϧはಈ͔ͳいよ͏にݻఆしてͩ͘さい。

アクチュエーターケーブルʗモーター・エンコーダーケーブル17.

ΞΫνϡΤʔλʔ ίϯτϩʔϥʔ
ϞʔλʔɾΤϯίʔμʔέʔϒϧ

ΞΫνϡΤʔλʔέʔϒϧ

ίϯτϩʔϥʔ

ϞʔλʔɾΤϯίʔμʔέʔϒϧΞΫνϡΤʔλʔέʔϒϧ��N

͜͜ʹਫ͕͔͔Βͳ͍͜ͱ

֨ن&$

֨ن-6

3P)4指ྩ

ΨΠυͳしϩουλΠϓはϩουઌのৼれՙॏΛྀߟしていまͤΜʢΞΫνϡΤʔλʔ༷にࡌهされていΔϩου
ෆճ転ਫ਼度はग़ՙ࣌のॳظで、ಈ࡞とڞにΨλྔはେ͖͘ͳりますʣ。ϩουのৼれ෯の੍ݶෆճ転ਫ਼度͕ඞཁ
ͳ߹、またਐํҎ֎͔Βྗ͕͔͔Δ߹はΨΠυλΠϓΛ͝用にͳΔ͔֎けΨΠυΛซ用して͘ ͩさい。
ΨΠυϩουλΠϓɿ3$1��33"�83"、3$1��3"、3$1��3"Ŋ3$˘˘Ŗ3(4�3(%�43(4�43(%

  ͝注意ͩ͘さい
ラジアルシリンダータイプの外けΨイドとのݻ定はフローティングジョイントを使用し、Ψイドなしロッドタイプ（回りࢭめロッドタイプ）はリジットでݻ定する
。をਪいたしますࣄ
詳細は1-246ページのh ロッドタイプΨイドซ用時の注意点 をɦご参照ください。

ロッドタイϓ（ロッド先端振れ）15.

ΞΫνϡΤʔλʔΛਨ設置で用すΔ߹は、ి ೖͬた߹にՄಈ部͕Լ߱して置Λյ͕ࢭまたはඇৗఀ''0ݯ
さͳいよ͏にŊϒϨʔΩʢΦϓγϣϯʣΛ͝指ఆͩ͘さい。たͩしϒϨʔΩλΠϓは、ίϯτϩʔϥʔとଓしてϒϨʔΩ
ղআΛߦΘͳいとՄಈ部͕ಈ͖まͤΜのでŊ͝注意ͩ͘さい。

垂直設置での使用について16.

εϥΠμʔλΠϓのຊମਫ਼度はҎԼの௨りですʢճ転࣠はআ͘ʣ。
また、ຊମのϕʔεଆ໘とԼ໘はεϥΠμʔのりにରすΔج४໘と
ͳͬていますので、ຊମऔけ࣌のฏߦの҆に͝用ͩ͘さい。

本体精度14.

݅　ɾ上記は20ˆにおけるです。
　　���ɾՍの基準໘にରしてアクチュエーターの
����������基準໘をԡてて取けた場合。
����������ˎ 詳細はアクチュエーターの取扱説明書を
������������ご参照ください。
※1�ฏ໘度0.05mm以下。

フϨーム取け時のฏߦ度（ฏ໘上※1にݻ定した場合）

上記以外の機種����0.05mm/m以下

RCP3-SA2AC/SA2#C　上下0.5mm/શストローク
　　　　　　　　　　　�左ӈ0.1mm/શストローク
RCP48�0.1ʙ0.18mm以下
	ストロークによりฏߦ度がҟなります。
詳細は取扱い説明書をご覧ください。


スϥイダー 

 ४໘ ϕースج ४໘ج

Ψイυレール Ψイυレール 

30 50

ガイドレール ガイドレール

スライダー

ϕース

基४面 基४面

3$γϦʔζஅ໘ਤ I4γϦʔζஅ໘ਤ

ΞΫνϡΤʔλʔのण໋は、ΞΫνϡΤʔλʔΛߏすΔ部品ʢΨΠυŊϘʔϧωδ、Ϟʔλʔʣのण໋とͳります。ま
たそれΒ部品のण໋は用݅によͬてେ͖͘มԽします。
ྫ͑ΨΠυΛྫにとΔと、ΨΠυにはಈతڐ༰ෛՙϞʔϝϯτʢ�����ϖʔδࢀরʣ͕ 設ఆされています͕ŊԾにಈత
。ण໋の̔ഒのण໋とͳりますߦ用した߹は、設ఆ༰ෛՙϞʔϝϯτの分のϞʔϝϯτでڐ
༨༟ΛもͬたいํΛしていたͩ と͘、��Ҏ্は͝用いたͩ͘͜と͕Մです。よͬて機छબఆのࡍは、༨༟ΛΈ
たબఆΛおすすΊします。

寿命13.

1-17　औѻ্͍ͷҙ

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

注
意
事
項

製
品
取
扱
い
上

の
注
意
点

1kan_013_018.indd   17 4/2/21   8:05 AM



ΞΫνϡΤʔλʔέʔϒϧのίωΫλʔとίϯτϩʔϥʔΛଓすΔέʔϒϧ͕、ϞʔλʔŋΤϯίʔμʔέʔϒϧにͳ
ります。ϞʔλʔŋΤϯίʔμʔέʔϒϧはΞΫνϡΤʔλʔのछྨによ てͬŊϞʔλʔέʔϒϧとΤϯίʔμʔέʔϒϧ
͕分͔れていΔ機छとϞʔλʔέʔϒϧとΤϯίʔμʔέʔϒϧ͕一ମとͳͬたέʔϒϧΛ用すΔ機छ͕͋ります。
またέʔϒϧのछྨとしてඪ४༷と۶ੑۂに༏れたϩϘοτέʔϒϧ͕༷͋ります。έʔϒϧϕΞのதΛ௨す
߹はඞͣϩϘοτέʔϒϧ༷Λ͝用いた͖ͩ、֤ έʔϒϧの࠷খ̧͛ۂҎ্で͝用ͩ͘さいʢ࠷খ̧͛ۂは֤
έʔϒϧのࡌܝϖʔδにࡌهされていますʣ。機छຖのέʔϒϧࣜܕΛ֬ೝすΔ߹は、�����ϖʔδのňΞΫνϡΤʔ
λʔŋίϯτϩʔϥʔଓέʔϒϧࣜܕ一ཡදŉΛ͝ཡͩ͘さい。

保ޢڃはέʔϒϧまでؚΜでنఆされています͕、έʔϒϧίωΫλʔはణॲ理されていまͤΜので、保ߏޢ造の
ରとはͳりまͤΜʢ*48"γϦʔζはআ͘ʣ。した͕ てͬ、έʔϒϧ͔Βਫ͕ਁೖすΔڪれ͕͋Δ用ํ๏はආけて͘ ͩさい。

防滴仕様のアクチュエーターについて18.

ւ֎֨نରԠ品にͭいては�����ϖʔδのňվਖ਼3P)4�$&ϚʔΫ�6-֨نରԠදŉΛ͝ࢀরͩ͘さい。また、ւ֎ن
֨ରԠ品にͭいては֤機छのࡌܝϖʔδにΞΠίϯΛࡌهしておりますので、そͪΒでも֬͝ೝいたͩけます。

ʪւ֎֨نΞΠίϯ一ཡʫ

ւ外規格への対応について19.

ΞΫνϡΤʔλʔのϞʔλʔํޙ部͔Βग़ていΔέʔϒϧ͕ΞΫνϡΤʔλʔέʔϒϧです。ΞΫνϡΤʔλʔέʔϒ
ϧにྗ͕͔͔Δとނ障のݪҼにͳりますので、ΞΫνϡΤʔλʔέʔϒϧはಈ͔ͳいよ͏にݻఆしてͩ͘さい。

アクチュエーターケーブルʗモーター・エンコーダーケーブル17.

ΞΫνϡΤʔλʔ ίϯτϩʔϥʔ
ϞʔλʔɾΤϯίʔμʔέʔϒϧ

ΞΫνϡΤʔλʔέʔϒϧ

ίϯτϩʔϥʔ

ϞʔλʔɾΤϯίʔμʔέʔϒϧΞΫνϡΤʔλʔέʔϒϧ��N

͜͜ʹਫ͕͔͔Βͳ͍͜ͱ

֨ن&$

֨ن-6

3P)4指ྩ

ΨΠυͳしϩουλΠϓはϩουઌのৼれՙॏΛྀߟしていまͤΜʢΞΫνϡΤʔλʔ༷にࡌهされていΔϩου
ෆճ転ਫ਼度はग़ՙ࣌のॳظで、ಈ࡞とڞにΨλྔはେ͖͘ͳりますʣ。ϩουのৼれ෯の੍ݶෆճ転ਫ਼度͕ඞཁ
ͳ߹、またਐํҎ֎͔Βྗ͕͔͔Δ߹はΨΠυλΠϓΛ͝用にͳΔ͔֎けΨΠυΛซ用して͘ ͩさい。
ΨΠυϩουλΠϓɿ3$1��33"�83"、3$1��3"、3$1��3"Ŋ3$˘˘Ŗ3(4�3(%�43(4�43(%

  ͝注意ͩ͘さい
ラジアルシリンダータイプの外けΨイドとのݻ定はフローティングジョイントを使用し、Ψイドなしロッドタイプ（回りࢭめロッドタイプ）はリジットでݻ定する
。をਪいたしますࣄ
詳細は1-246ページのh ロッドタイプΨイドซ用時の注意点 をɦご参照ください。

ロッドタイϓ（ロッド先端振れ）15.

ΞΫνϡΤʔλʔΛਨ設置で用すΔ߹は、ి ೖͬた߹にՄಈ部͕Լ߱して置Λյ͕ࢭまたはඇৗఀ''0ݯ
さͳいよ͏にŊϒϨʔΩʢΦϓγϣϯʣΛ͝指ఆͩ͘さい。たͩしϒϨʔΩλΠϓは、ίϯτϩʔϥʔとଓしてϒϨʔΩ
ղআΛߦΘͳいとՄಈ部͕ಈ͖まͤΜのでŊ͝注意ͩ͘さい。

垂直設置での使用について16.

εϥΠμʔλΠϓのຊମਫ਼度はҎԼの௨りですʢճ転࣠はআ͘ʣ。
また、ຊମのϕʔεଆ໘とԼ໘はεϥΠμʔのりにରすΔج४໘と
ͳͬていますので、ຊମऔけ࣌のฏߦの҆に͝用ͩ͘さい。

本体精度14.

݅　ɾ上記は20ˆにおけるです。
　　���ɾՍの基準໘にରしてアクチュエーターの
����������基準໘をԡてて取けた場合。
����������ˎ 詳細はアクチュエーターの取扱説明書を
������������ご参照ください。
※1�ฏ໘度0.05mm以下。

フϨーム取け時のฏߦ度（ฏ໘上※1にݻ定した場合）

上記以外の機種����0.05mm/m以下

RCP3-SA2AC/SA2#C　上下0.5mm/શストローク
　　　　　　　　　　　�左ӈ0.1mm/શストローク
RCP48�0.1ʙ0.18mm以下
	ストロークによりฏߦ度がҟなります。
詳細は取扱い説明書をご覧ください。


スϥイダー 

 ४໘ ϕースج ४໘ج

Ψイυレール Ψイυレール 

30 50

ガイドレール ガイドレール

スライダー

ϕース

基४面 基४面

3$γϦʔζஅ໘ਤ I4γϦʔζஅ໘ਤ

ΞΫνϡΤʔλʔのण໋は、ΞΫνϡΤʔλʔΛߏすΔ部品ʢΨΠυŊϘʔϧωδ、Ϟʔλʔʣのण໋とͳります。ま
たそれΒ部品のण໋は用݅によͬてେ͖͘มԽします。
ྫ͑ΨΠυΛྫにとΔと、ΨΠυにはಈతڐ༰ෛՙϞʔϝϯτʢ�����ϖʔδࢀরʣ͕ 設ఆされています͕ŊԾにಈత
。ण໋の̔ഒのण໋とͳりますߦ用した߹は、設ఆ༰ෛՙϞʔϝϯτの分のϞʔϝϯτでڐ
༨༟ΛもͬたいํΛしていたͩ と͘、��Ҏ্は͝用いたͩ͘͜と͕Մです。よͬて機छબఆのࡍは、༨༟ΛΈ
たબఆΛおすすΊします。

寿命13.
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1-19　ΞΠΤΠΞΠͷٕज़

①

②

②

①

②

②

たしかな技術をあなたの元へ
バッテリーレス
アブソリュートエンコーダー

無線接続

ラジアルシリンダー®

4列ガイド内蔵 パワーコン®

ラジアルシリンダーはロッドタイプの本体に
ボール循環型リニアガイドを内蔵しています。

高出力ドライバーを搭載したパワーコンを使用すること
でパルスモーターの最大能力を大幅に向上しています。

4列のリニアガイド内蔵 
で剛性が高くなります。

従来よりもサイズの小さ
な製品で装置を構成す
ることが可能です。

無線で動作設定や状態確認を
行うことができます。

・ リニアガイド内蔵により 
外付けガイドが不要

・ 外付けガイドが必要ないため 
狭い場所でも使用可能

・ アブソリュート仕様のため 
原点復帰が不要

・ バッテリー未使用のため 
バッテリー交換不要・バッテリートラブルなし

モーターの高回転時トルクが向上したため 
低価格で上級機種と同等の動作性能を実現

無線対応のタッチパネルのため作業性・安全性の向上

エンコーダーに搭載された3つのギア(歯車）の位置関
係により現在位置を取得できる機構です。

4列リニアガイド

スライドユニット

4列リニアガイド

ベース

ボール循環型リニアガイド

状態モニター画面

エンコーダー基板
従属ギアA（歯数24）

従属ギアB（歯数23）主軸ギア（歯数25）

剛性が高いため
・ 動的許容モーメントが大きい
・ 張り出し負荷長が大きい
・ 搬送重量が大きい

軸名称表示
͓٬༷ͷ༻్ʹ߹Θͤͯҙ
ʹઃఆʢมߋʣͰ͖·͢ɻ

状態モニター
࣠ͷঢ়͕֬گೝͰ͖ΔͨΊϝϯςφϯε
Ͱ͖·͢ɻ༺׆ʹͷ֬ೝظ࣌

エラーステータスモニター
ΞϥʔϜൃ͕ࠂܯੜ͍ͯ͠Δ߹ʹදࣔ͠·͢ɻ�
τϥϒϧγϡʔςΟϯάʹରԠͰ͖·͢ɻ

1

3

5

2
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ΞΠΤΠΞΠͷٕज़　1-20

デジタルスピコン 直交型6軸ロボット

防塵防滴対応
アクチュエーター R-unit

9項目の
強力 
サポート

直交3軸と回転3軸を組み合わせた6自由度
ロボットです。

・ 最大16軸のアクチュエーター接続可能
・ 10種類のフィールドネットワーク対応

・ 低コストで自由度の高い動きを実現
・ シミュレーションソフトに対応

食品機械や洗浄機など
水が激しくかかる装置に使用可能

数値を選んで入力するだけだから
プログラムレスですぐ動かせる

ネットワーク専用ユニット連結型コントローラー

24V系モーターと200V系モーターを搭載した
アクチュエーターの混在制御が可能です。

デジタルスピコン付きエレシリンダーは
指一本で簡単に操作することができます。

水中に入れても水が内部に侵入しない保護構造

直交3軸と回転3軸を組み合わせた6自由度
ロボットです。

デジタルスピコン

簡単設定
Level 速度（V)
前進（F）
後退（B）

10
8

AVD設定
% A

80 100 50
20

V D
F
B
30 70

 の技術で
“生産”に革新を9Te c h n o l o g yT e c h n o l o g yT e c h n o l o g y9Te c h n o l o g y99Te c h n o l o g y9

6

8 9

7
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エンコーダーの常識をくつがえす

バッテリーレス 
アブソリュートエンコーダー

① 主軸ギアから軸の角度情報を読取ります。
②  従属ギアAと従属ギアBの角度情報の組合わせより、 
原点位置からの回転数を算出します。

③ ①、②を組合わせた情報から現在位置を算出します。

①

②

②

バッテリーがないので、メンテナンスの必要がありません。
装置立上げ時や非常停止後、故障で停止した後の
装置再起動時に原点復帰の必要がありませんので、
作業時間を短縮でき、装置コストが低減できます。

エンコーダー基板

従属ギアA（歯24数）

従属ギアB（歯数23）主軸ギア（歯数25）

作業時間の短縮、トラブル回避、
コスト削減を見込めます！
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エンコーダーの常識をくつがえす

バッテリーレス 
アブソリュートエンコーダー

バッテリーレス 
アブソリュート 
エンコーダー 
とは？

エンコーダー（位置検出用センサー）に搭載された3つのギア 
（歯車）の位置関係により、現在位置を検出できる機構です。
機械式の位置検出機構を搭載しているため、バッテリーによる 
位置情報のバックアップが不要です。

インクリメンタルエンコーダーの場合

装置停止による復旧時間が短縮できます。

バッテリーの交換工数および、
購入費が削減できます。

製造コストが低減できます。

「電圧低下」などのバッテリーに
起因するトラブルが、発生しません。

アブソリュートエンコーダーの場合

バッテリー交換が不要！

原点復帰が不要！

300mm地点から原
点復帰が完了する
まで、16秒待たなけ
ればなりません。

位置情報をバッテ
リーで保持していま
すので、都度の原点
復帰は不要です。

原点復帰不要のため、ワークを取り除き、原点復帰を行う作業がなくなります。

交換目安：3年ごと

300mm地点

16秒 止まった場所から動作開始

300mm地点

POINT

POINT

1
MERIT

1
MERIT

2
MERIT

2
MERIT
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1-23　アイエイアイの技術

ラジアルシリンダーはロッドタイプの本体にボール循環型リニアガイドを内蔵しています。
ラジアル荷重、偏荷重をかけることができるため外付けガイドが不要です。

先端の振れがありません
リニアガイドを内蔵しており、ロッドがガイドに
支えられているため先端の振れがありません。

狭い場所でも使用できます
外付けガイドの必要がないため
狭い場所でも使用できます。

ガイド内蔵のメリット

ラジアルシリンダー

エアシリンダー

ピタッ!

外付けガイドなし

を内蔵しています
ボール循環型リニアガイド

外付けガイドなしで、ラジアル荷重に耐える

ラジアルシリンダー®

POINT
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・動的許容モーメントUP
・張り出し負荷長UP
・搬送重量UP

従来品と比較すると

4列のリニアガイド内蔵で剛性が高くなります。
それにより、従来よりもサイズの小さな製品で
装置を構成できます。装置を構成できます。

45k
g

300mm

4列ガイド構造（断面図）

4列リニアガイド4列リニアガイド

ベース

S6□AH S7□AH
最長ストローク 800mm 800mm
最大可搬質量（水平） 40kg 51kg
動的許容モーメント 
（ローリング方向） Mc 55N・m Mc 134N・m

4列ガイド採用で剛性アップ

4列ガイド内蔵 エレシリンダー限定

POINT

4列の鋼球で負荷を分散させます！
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弊社パルスモーター搭載製品※1はパワーコン®を使用しています。
可搬質量は従来製品と比べ最大で2倍以上と大幅なスペックアップを実現し※2
低価格で上級機種と同等の動力性能を実現しました。
また、パラメーターでパワーコン®有効／無効の設定を切替えることができます。※3
パワーコン®無効の場合、スペックは低下しますが、省エネ効果が向上します。
※1　RCP2、RCP3、グリッパーは非対応です。 
※2　機種によってアップ率は異なります。
※3　 ロボシリンダーとエレシリンダーでパワーコン®機能の呼称が違います。（下表ご参照ください）

特長 エレシリンダーでの表記 ロボシリンダーでの表記

パワーコン® 有効 スペックが大きい 省電力設定無効 高出力設定有効

パワーコン® 無効 省エネ効果が高い 省電力設定有効 高出力設定無効

��LH

���NN�T

��LH

���NN�T

400 500300100 2000
0

10

20

30

40 パワーコン®

従来コントローラー

可
搬
質
量（
kg
）

可
搬
質
量

２
倍
以
上

速度（mm/s）

最高速度1.5倍

パワーコン®従来コントローラー

速度と可搬質量の相関図

例：□42モーター搭載アクチュエーター（リード8mm、0.3G）をパワーコン®と従来コントローラで比較した場合

パルスモーター最大能力を引き出す高出力ドライバー

パワーコン®

出荷時の設定

可搬質量・最高速度UPでサイクルタイム短縮！
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無線対応のタッチパネルティーチングボックス（TB-03）で離れた場所からでも
停止原因や対処法が確認できます。

使用例：物流ラインコンベア下のエレシリンダー

状態モニター画面

ストッパー用途

エラーステータス 
モニター
ΞϥʔϜൃ͕ࠂܯੜ͍ͯ͠Δ
߹ʹදࣔ͠·͢ɻ
τϥϒϧγϡʔςΟϯάʹରԠ
Ͱ͖·͢ɻ

トラブルシューティング画面

軸名称表示
͓٬༷ͷ༻్ʹ߹Θͤͯ
ҙʹઃఆʢมߋʣ
Ͱ͖·͢ɻ

状態モニター
࣠ͷঢ়͕֬گೝͰ͖ΔͨΊ
ϝϯςφϯεظ࣌ͷ֬ೝʹ
Ͱ͖·͢ɻ༺׆

エレシリンダー本体とケーブルで接続しなく
ても装置外部から位置調整や動作条件の
設定アクチュエーターの動作ができます。
微調整等の設定も無線だから、  
手間なく効率的！

※ 停止スイッチは「有線接続」時のみ有効です。 
「無線接続」時は無効となります。ご注意ください。

無線接続で動作条件を設定

面倒なケーブル接続不要

無線接続 エレシリンダー限定

POINT

作業性・安全性が向上します！
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簡単設定
Level 速度（V)
前進（F）
後退（B）

10
8

その場で設定してすぐ確認

デジタルスピコン エレシリンダー限定

速度設定が簡単です！
POINT

1 2 3 … 7 8 9 10
͍͍

前進と後退の速度は1～10段階の数字を選ぶだけで、速度を変えることができます。

数字を選んで
入力するだけ！
すぐに動かせます！

直感操作のデジタルスピコン付きエレシリンダーは、
プログラムレスで数字を選んで入力するだけです。
すぐに動かせます。
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その場で設定してすぐ確認

デジタルスピコン エレシリンダー限定

移動時間を正確に表示します！

複雑なプログラム不要！設定が簡単です！

POINT

POINT

何もしなくても、 
そのままご使用いただけます！
出荷時に位置(前進端・後退端)と
最高速度、加速度(０．３G)は設定済みです。

※キーシートで停止位置の登録も可能です。

個別調整する場合は、キーで数字を選ぶだけです

簡単設定
Level 速度（V)
前進（F）
後退（B）

10
8

AVD設定
% A

80 100 50
20

V D
F
B
30 70

簡単設定（10段階） AVD設定

エレシリンダーで生産ラインをDX
デジタルでわかれば、生産時間を短縮する目標ができます。

デジタルスピコン

〈サイクルタイム表示〉

サイクルタイムサイクルタイム

前進（F）前進（F）
時間（S）時間（S）

0．70．7
後退（B）後退（B） 1．21．2
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;࣠

:࣠

9࣠

3࣠

#࣠

5࣠

直交3軸と回転3軸を
合わせた6自由度
ロボットです。

① XYZ 1軸ごとで 
ストローク選択可能
各軸ごとに設定できるため
最適サイズの選択可能です。
また、ストローク長による
価格アップが少ないです。

②シミュレーションソフトに対応
ロボット本体がなくても、パソコンソフトの
シミュレーションソフトで事前に動作確認や
サイクルタイムの検証が可能です。

直交型６軸ロボットのココがすごい！

低コストで自由自在な動きを実現

直交型６軸ロボット

POINT

（例） CRS-XBAのX軸のみを 
200mmから800mmに変更

(アクチュエーターのみ) (アクチュエーターのみ)

Z軸

Y軸X軸

動作範囲 動作範囲

#࣠#࣠ 手首ユニット（WU）
を搭載しています

サイクルタイム表示

ロボット先端の軌跡を
アニメーション表示
することもできます。

ストローク

XYZ：800mm ×300mm×190mm

ストローク

XYZ：200mm ×300mm×190mm
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RCP6W-RA/RRA/WRA

ҟܗݻ
ਫ

�  คਖは全にःஅされ部に৵ೖしまͤΜ。
�  ਫதにೖれても部にਫ͕৵ೖしまͤΜ。*1��

ҟܗݻ
ਫ

�  คਖは全にःஅされ部に৵ೖしまͤΜ。
�  い͔ͳΔํ͔ΒਫのྲྀΛडけても༗害ͳӨڹはडけまͤΜ。*1��

ҟܗݻ
ਫ

�  ಈ࡞にӨڹΛٴ΅すよ͏ͳคਖは、ຊମ部に৵ೖしまͤΜ。
�  い͔ͳΔํ͔ΒਫのඈລΛडけても༗害ͳӨڹはडけまͤΜ。*1��

ҟܗݻ
ਫ

�  ಈ࡞にӨڹΛٴ΅すよ͏ͳคਖは、ຊମ部に৵ೖしまͤΜ。
�  Ԗ͔Β���Ҏ͔ΒམԼすΔਫణによ てͬ༗害ͳӨڹはडけまͤΜ。*1��

ҟܗݻ
ਫ

�  ಈ࡞にӨڹΛٴ΅すよ͏ͳคਖは、ຊମ部に৵ೖしまͤΜ。
�  ਫにͭいては保ޢされていまͤΜ。*1��

保ޢڃද示 保ޢڃ༰

*1

ਫのਁೖにରすΔ保ޢ
※水以外の液体を使用される場合は、
　当社にお問合わせください。

ਓମٴͼܗݻҟにରすΔ保ޢ
ୈ�示ੑࣈ

ୈ�示ੑࣈ

݅ڥ
M：試験中に回転機のローターを動作させます。

ิॿจࣈ

ҟܗݻ
ਫ

�  คਖは全にःஅされ部に৵ೖしまͤΜ。
�  い͔ͳΔํ͔ΒਫのരྲྀΛडけても༗害ͳӨڹはडけまͤΜ。*1��.

ˎ%%8

IP67シリーズ
▼固形異物に対する当社試験方法▼
タルク粉（粒子径25μm）が舞う環境で12時間動作。

結果   内部への粉の侵入はなし。

▼水に対する当社試験方法▼
製品を水面より1m沈めて30分待機。

結果   内部に水の浸入はなし。

IP66Mシリーズ
▼固形異物に対する当社試験方法▼
タルク粉（粒子径75μm）が舞う環境で8時間動作。

結果   内部への粉の侵入はなし。

▼水に対する当社試験方法▼
全ての方向から爆噴流（100／分）を3分間放水。

結果   内部に水の浸入はなし。

当社の試験方法

水を浴びても大丈夫

防塵防滴対応 アクチュエーター

POINT

防滴性能は水に限定した場合です。クーラントや洗浄液等については対象外ですのでご注意ください。
クーラントがかかる環境での使用を希望される場合は、事前にご相談いただきますようお願いいたします。ご注意

水中に入れても水が内部に侵入しない保護構造により、
食品機械や洗浄機など水が激しくかかる装置でも使用可能なアクチュエーターです。

�N

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料



1-31　ΞΠΤΠΞΠͷٕज़

①異なるモーター種類を混在制御
必要軸数だけのドライバーを組合わせることで
コンパクトなコントローラーとなり、設備の省ス
ペース化を実現できます。
24V系モーターと200V系モーターを搭載した 
アクチュエーターの混在制御が可能です。

②ドライバーユニットの共通化
制御方法に合わせ、マスターユニットを変える
だけでシステムの変更ができます。
ドライバーユニットは共通で使用することがで
きます。

③ 10種類のフィールドネットワークに
対応
対応力 業界No.1！
豊富なフィールドネットワークに接続可能です。 

制御担当者様から高評価をいただいています！

ユニット連結型コントローラー

R-unit

POINT

REC

ϚελʔϢχοτ ��7
υϥΠόʔϢχοτ

���7
υϥΠόʔϢχοτ

Ϣχοτ͖ݯి	�

Ϣχοτؒ
ίωΫλʔଓ

+ +
υϥΠόʔϢχοτϚελʔϢχοτ

ϙδγϣφʔλΠϓ ϓϩάϥϜλΠϓ ௨Խڞ

03

RCON RSEL
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④1台のコントローラーに多軸の接続が可能

⑤設置環境温度 0～55℃ に対応
オプションのファンユニットを取付けると
0～55℃環境でアクチュエーター動作Dutyを
下げることなく使用できます。

⑥予兆保全・予防保全機能搭載

R-unitのメリットは他にも！

ユニット連結型コントローラー

R-unit
POINT

RSEL 

˞�ίϯτϩʔϥʔࣗવ์ͷͨΊʹඞཁ࠷ݶͳڑ

1,010mm

30mm˞�

17
9m
m

223.4mm

11
5m
m

85%省スペース

 16軸最
大

˞1�ΞΫνϡΤʔλʔػछ
ɹɹʢϞʔλʔ༰ྔʗϑΟʔϧυωοτϫʔΫಈ࡞Ϟʔυʣ
ɹɹʹΑΓଓͰ͖Δ࠷େ࣠ҟͳΓ·͢ɻ

ドライバーユニット
2軸仕様×8台  =

60%のコストダウン

PCON-CB 
CC-Link仕様×16台

CC-Link仕様
パルスモーター16軸

MSEL 

必要な軸数分だけ
選択が可能

×16台PCON-CB

×16軸接続仕様RCON

˞1�ΞΫνϡΤʔλʔػछ˞1�ΞΫνϡΤʔλʔػछ˞1�ΞΫνϡΤʔλʔػछ
ɹɹʢϞʔλʔ༰ྔʗϑΟʔϧυωοτϫʔΫಈ࡞ϞʔυʣɹɹʢϞʔλʔ༰ྔʗϑΟʔϧυωοτϫʔΫಈ࡞ϞʔυʣɹɹʢϞʔλʔ༰ྔʗϑΟʔϧυωοτϫʔΫಈ࡞Ϟʔυʣ
ɹɹʹΑΓଓͰ͖Δ࠷େ࣠ҟͳΓ·͢ɻɹɹʹΑΓଓͰ͖Δ࠷େ࣠ҟͳΓ·͢ɻɹɹʹΑΓଓͰ͖Δ࠷େ࣠ҟͳΓ·͢ɻ

˞1�

RSEL ×8軸接続仕様
60%のコストダウン 44%のコストダウン

MSEL 
CC-Link仕様
8軸（4軸×2台）

CC-Link仕様
パルスモーター8軸

˞��ίϯτϩʔϥʔࣗવ์ͷͨΊʹඞཁ࠷ݶͳڑ

MSEL ×2台 (8軸接続)

159.5mm

11
5m
m

˞1�ΞΫνϡΤʔλʔػछʢϞʔλʔ༰ྔʣ
ɹɹʹΑΓଓͰ͖Δ࠷େ࣠ҟͳΓ·͢ɻ

 8軸
必要な軸数分だけ
選択が可能

最
大

ドライバーユニット
2軸仕様×4台  =

67%
省スペース

290mm

195mm

30mm˞�

˞1� ˞1�

RCONは最大16軸のアクチュエーターが接続可能
です。

RSELは最大8軸のアクチュエーターが接続可能です。
また、直線・円弧補間動作等の直交座標系をサポート
します。

1台のドライバーユニットに1軸のアクチュエーターを接続する
タイプと比較すると、最大で約85%の制御盤省スペース化と
60%のコストダウンが図れます。

ͷ߹ ͷ߹

1台のドライバーユニットに1軸のアクチュエーターを接続する
タイプと比較すると、最大で約67%の制御盤省スペース化が
図れます。

ファンユニット
【RCON-FU】

120

100

80

60

40

20

0
0 10 20 30 40 50 60

使用温度（℃）

動
作
D
u
t
y（
%
）

ファンあり

ファンなし

工具不要で
取り外しが簡単！
(後付も可能です。）

PLC

メンテナンス時期をお知らせ

コンデンサー
寿命センサー搭載

特許
出願中

基板交換をお知らせ

コンデンサー
寿命センサー搭載

特許
出願中

基板交換をお知らせ

ファン交換時期をお知らせ壊れる前に
お知らせ！

コンデンサーの静電容量が
80%に低下しました！

ドライバーユニット

コンデンサーの静電容量が
50%に低下しました！

ゲートウェイユニット

回転数が70%に低下しました！
ファンユニット

モーター過負荷警告、グリース枯渇、
部品消耗などに生じるモーター
温度が設定値を超えました！

アクチュエーター
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多点位置決め

パソコンやタッチパ
ネル式のティーチン
グボックスで簡単に
位置を設定すること
ができます。

ゾーン信号

外部センサーを使
わずに、任意の位置
で信号を出力する
ことができ、装置を
センサーレスにする
ことができます。

移動中の速度変更

運転状況モニター

ピッチ送り

移動中の速度変更を
止まらずに行うこと
ができます。

現在値や電流波形
などの状況をモニ
ターできます。

任意の等間隔で、前
進・後退動作をする
ことができます。使
用ポジションは1点
だけです。

直接数値指定移動

任意の位置や速度
を指定して移動する
ことができます。

制振制御

移動時にスライダー
に装着したワークの
振れ（振動）を抑え
る機能です。

トルク調整

移動時のトルクを
調整することで、作
業者の安全を確保
します。

P.35 P.36

P.37 P.38

P.39 P.40

P.41 P.42

この機能で設備もあなたもレベルアップ
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 のテクニックで
“うれしい”
 を生む14

Te c h n J R V eT e c h n J R V e を生むTe c h n J R V e を生むTe c h n J R V eT e c h n J R V e

簡単2点位置決め

押付け動作

予兆保全

始点・終点の2点を
登録するだけで、簡
単に動作できます。

安定した推力で押
付け・圧入動作が
可能。高速でワーク
に近づき、ゆっくり
と押込むことができ
ます。

通常の動きより負
荷が増えた場合、過
負荷警告を出す予
兆保全機能があり
ます。

AVD制御（加速度・速度・減速度）

加速度・速度・減速
度を簡単に任意の
値に設定できます。

一時停止

動作中に任意の位
置で一時停止する
ことができます。停
止の際は減速停止
します。

省エネ

電力消費量を低減
することで節電する
ことができます。

P.44P.43

P.46P.45

P.49P.47～48
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多品種対応が可能

多点位置決め

こんなお悩みありませんか？

ロボシリンダー®の『多点位置決め機能』で解決！

●品種変更のたびに、都度『生産ラインを停止』しジグ交換作業を行っている・・・
●段取り替えをなくすために、『ワークの種類分』のエアシリンダーを使用している・・・
●『多品種対応』できるようにしたいが、エアシリンダーだと３点以上の位置決めは・・・

ティーチングボックスまたはパソコン対応ソフトで簡単に入力・変更できます。
数値入力はもちろん、移動させた現在位置を取込むこともできます。

ポジションデータ編集画面（例）
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センサーの代わりになる

ゾーン信号

エリア信号を簡単に設定可能！
トリガーとして使える、まさにセンサー！
押付け動作時の完了位置の良否判定、ピッチ送りの連続動作範囲の設定、速度変更のトリ
ガー、設定範囲内での他の装置の動作インターロックなどセンサーの役目をさせることが
できます。 

アクチュエーターが任意の位置(ゾーン範囲)を通過中あるいは停止中に信号をON
することのできる機能です。2種類の方法があります。
① ゾーン信号(ZONE1, ZONE2) ･････ パラメーターに設定された任意の位置で出力をONします。
② ポジションゾーン信号(PZONE) ･･･ ポジションテーブルに設定された任意の位置で出力をONします。
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止まらずなめらかに

移動中の速度変更

止まらずスーッとなめらかに速度変更が可能！
ロボシリンダー®は、移動中の速度変更
に対応できます。
目標位置はそのままで、速度のみを上
書き指令することで、なめらかに速度を
切替えることができます。

従来エアシリンダーを使用していましたが、エアシリンダーの場合、振動によりブラシがパイ
プの入口の所でぶつかる可能性があるため、あまり速度を上げられませんでした。

用途例：鉄パイプの内側研磨装置

ロボシリンダー®の
『移動中の速度変更』で解決！
ロボシリンダーは移動中の速度変更ができるため、
ブラシがワークに入る部分はスピードを下げ、
それ以外の部分は高速で移動することができ、
サイクルタイムが大幅に短縮しました。
また、研磨の精度が上がり品質も向上しました。
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好きな位置に動かせる

直接数値指定移動

実は一番多い使い方！

ネットワーク制御のメリット

豊富なフィールドネットワーク対応

直接数値指定移動とは、上位機器からネットワークで位置・速度・加速度・押付け力等を
直接数値指定して動作させる機能です。
使い方により、簡易直値・ハーフ直値・フル直値などのモードを選択できます。

●省配線
●長距離通信
●数値データの取扱い
●ポジション登録点数制限なし

※コントローラーによって対応可能なフィールドネットワークは異なります。
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見えるから安心

運転状況モニター

●パソコン専用ティーチングソフトを使うことで動作中のアクチュエーター、コントローラー
の情報をパソコン画面に波形として表示することができます。

　　※表示可能な情報：指令電流値、現在速度/ 位置、PIO 信号(スタート、位置決め完了、アラーム他）

●PIO信号の変化点や動作時間を任意に設定することでパソコン画面に波形の表示を開
始することができるトリガー機能も備えています。

見えるから状態を把握できる、把握できるから安心

モニター機能画面（例）

˞モχター͍ͨ͠༰͕બ
   Ͱ͖·͢ɻ

˞બͨ͠༰͕มԽͨ͠
ɹ͔࣌Βσータͷऔಘ͕
ɹ͡·Γ·͢ɻ

■ 表示設定 ■ トリガー設定

信号：CSTR（スタート）をON
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ぶるぶる振れない

制振制御

振れないからサイクルタイムを短縮できる
アクチュエーターのスライダー移動時に、スライダーに装着したワークの振れ（振動）を抑え
る制振制御機能を装備しています。
振動収束の待ち時間が短くなり、サイクルタイムの短縮が可能になります。

抑制できる振動の条件は以下のとおりです。

ご注意
以下の条件は制振制御の対象になりませんのでご注意ください。

① 弊社アクチュエーターによって引き起こされる負荷の振動で
あり、アクチュエーターの進行方向と同じ方向の振動

② 振動周波数が0.5Hz～30Hzの範囲の振動

・ 振動源がアクチュエーターの動作でない振動（外部からの力）
・ 振動源がアクチュエーターの移動方向と異なる方向の振動
・ アクチュエーターの移動前にすでに始まっている振動
・ パルス列入力モードで動作した場合
・ 原点復帰動作、押付け動作の場合

੍ৼ੍ޚͳ͠ ੍ৼ੍͋ޚΓ

ࢭఀ ࢭఀ

停止後に振動があります。 停止後の振動がほとんど
ありません。
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ラクラク設定

ピッチ送り

ピッチ送り（相対移動=インクリメンタル）が簡単にできる
●ストッカー昇降やパレット移動など、等間隔の移動に最適です。
●使用ポジションは１つで済みます。

ピッチ送りでは、エンコーダの最小分解能 (リード/エンコーダパルス数 )以下の指令、および繰返し位置決め
精度以下の指令を行わないでください。 
指令しても、位置決め完了状態と同じ位置への指令のため、偏差は発生しますが、正常な位置決め制御ができ
ません。

ご注意

（ポジションNo.2がピッチ送りの設定です。）

用途例
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安全を考える

トルク調整

●用途や設定、操作・制御内容によっては、アクチュエーター
が予期せぬ動作を行うおそれがあります。

【予期せぬ動作事例】
■垂直に設定して、ワークを上下動作させる用途で使用する
場合、「駆動トルク制限値」を小さく しすぎてしまうと、ワー
クを移動させることができなくなるだけでなく、停止してワー
クを支持できなくなり落下する可能性があります。
■あるポジションNo. へ移動している途中で、別のポジション
No. へ移動指令を出した場合、後から指示したポジション
No. の「駆動トルク制御値」が大きかった場合、いきなり
勢いよく動き出す可能性があります。

作業者の安全を守る！

移動時のトルクを下げることで、押付け力が小さくなり、手を挟まれても手を傷つけることが
なく、エラーで停止させることができます。

“ユーザーパラメーターNo.191”の設定により、ポジションデータ編集画面の項目に、「駆動
トルク制限[%] を追加できます。

移動時トルク調整機能

機能説明 駆動トルク制限値［％］機能説明

ユーザーパラメーター編集
ポジションデータ編集

駆動トルク制限値［％］とは？
アクチュエーター可動部動作時のモーター電流を制限できる機能です。
モーターに流す電流を制限することで、必要以上に力がかからないようにする場合におすすめです。
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プログラムレスで簡単

簡単2点位置決め

始点・終点の２点を登録するだけ！
●データ入力を行うだけで動かすことができます。
●面倒なプログラムは必要ありません。
●電磁弁と同じようにON/OFF信号だけで動作できます。

プログラムレスで簡単！
POINT

始点・終点が簡単に任意の位置に登録できます
停止する位置を
入力します。

AVDが簡単に任意の値に登録できます
移動条件を
入力します。

後退端
（原点側）

前進端

mm mm100.000.00

位置設定

速度

時間

A：加速度（%）
70 V：速度

サイクルタイム 1.27s

100
V：速度（%）

50
D：減速度（%）

D：減速度D：減速度A：加速度A：加速度

運転条件
（ԟ࿏ޙ�ୀˠલਐ）

Acceleration�Ճ速度

�速度Velocity

速度Decelerationݮ�

ӡస݅のུশ�A7%
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変幻自在な調整を実現

AVD制御（加速度・速度・減速度）

AVDを個別に調整が可能！
エアシリンダーはスピコンを使用してエア流
量を調整することで、速度を調整します。
加速度・速度・減速度をきめ細やかに調整す
ることはできません。
ロボシリンダーはAVDを個別に設定して、調
整できます。

Acceleration�Ճ速度
�速度Velocity

速度Decelerationݮ�

ӡస݅のུশ�A7%

用
݅

ిಈアクνュエーターΛ ͱ͏サイクルタイϜ͕ ͳ͘Γ·͢ɻ

Քಇ࣌ ɿؒؒ࣌���	ؒ���
　ਓ݅අɿ����ԁ࣌�

エアシリンダーよりも電動アクチュエーターを使う方が、
人件費が圧倒的に安くなります！

あるཱてラインでの電動アクチュエーターಋ入ޮՌྫࣄをհします。

組立てラインが̎̌ˋ
速くなりました。

稼働時間が
１２時間→���時間
へ短縮されました。

ΤΞγϦϯμʔ
�ɿ���NN�TFcߴ࠷�˔
˔�Ճݮɹ�ɿ���(
˔�ετϩʔΫɿ���NN

αΠΫϧλΠϜ���ඵαΠΫϧλΠϜ���ඵαΠΫϧλΠϜ���ඵαΠΫϧλΠϜ���ඵ

ిಈΞΫνϡΤʔλʔ
�ɿ����NN�TFcߴ࠷�˔
˔�Ճݮɹ�ɿ���(
˔�ετϩʔΫɿ���NN

上記݅の場合、アクチュエーターの動作は̒ ４̀ の時間短縮ができます。
ͦの݁Ռ、置શମのサイクルタイムは、電動アクチュエーターを使͏ ことで
̎̌ ˋ時間短縮ができたとԾ定します。

ਓ݅අݮ
���ສԁ�

※	12ー9.6
時間 2̫300ԁʷ250日

電動アクチュエーター

エアシリンダー

電動アクチュエーターの
サイクルタイム

エアシリンダーの

時間

速
度

サイクルタイム

最高速度が
速い！

動き出しが
早い！
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ただ押すだけじゃない

押付け動作

●圧入作業、かしめ作業
●ワーク判別（良品・不良品判定）
●クランプなど

押付け力は簡単に設定・変更可能！
押付け＋ゾーン信号でワーク判別も可能！

（ポジションNo.2が押付け動作の設定です。）
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外部機器とのインターロック

一時停止

一時停止信号で減速停止

ロボシリンダーの一時停止位置は、ほぼ一定

ロボシリンダーは、移動中に任意の位置で一時停止が可能なため、
インターロック機能として利用できます。
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転ばぬ先の杖

予兆保全

問題が発生する前のお知らせ機能！

パラメーター変更により、過負荷警告機能を設定することができます。
モーターの温度変化をフィードバック電流から推定することで、故障や不具合発生前の異変
を検知できます。

アクチュエーターが運転中に物などに接触した場合、速やかに停止する機能です。
衝突検出機能は、指令電流値が設定した値を超えたら、アラームの発生およびサーボOFF
を実施して動作を停止する機能です。検出する範囲も設定することができます。
本機能は、万一の場合にワークの破損などを軽減させる補助的な機能です。 
想定外の破損等が発生しても補償はいたしかねます。 
本機能の設定は、想定する衝突に合わせる必要があり、適正値はシステムにより異なりま
す。十分なご確認を実施の上、ご使用ください。

■過負荷警告機能

■衝突検出機能（ECを除くパルスモーター仕様に限る)

˔設備の突発停止を回避できます。
˔保全һを必要最খݶの配置に抑えられるので人件අの削減に
　ޮՌ的です。

警告出力

正常動作時

予兆保全とは

平
均
電
流
値

時間

〈動作イメージ〉

警告検出

エラー検出

平均電流値の変化から、過負荷エラーになる前に
警告を出力します。

過負荷エラー発生
（動作停止）

ガイド、ボールねじのメンテナンス不足による動抵抗の増大やա大な
負荷が加わることにより、モーターに加わる電流が増えます。その結果、
過負荷エラーが発生し装置が停止します。
ガイド、ボールねじのグリースアッϓを行わない場合、動抵抗が大き
くなり、ঃ々にモーターに加わる電流が増えます。お客様が任意に設定
したᮢ値に౸達すると警告を出します。この時、装置は停止しませんが、
点検、メンテナンスを行い、早急に原因を取り除いてください。

正常動作時

予兆保全
άリースͷׇރ෦ͷফͳͲʹΑΓੜ͡ΔฏྲྀిۉมԽΛモχター͢Δ ͱ͕͜Ͱ͖·͢ɻઃఆͨ͠Λ͑ͨ߹ʹܯ
͢Δݕোෆ۩߹ൃੜલͷҟมΛނΛग़͠·͢ɻ͜ΕʹΑΓɺࠂ ͱ͕͜Ͱ͖·͢ɻ
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アクチュエーターの移動回数の累計をカウントしており、パラメーターに通算移動回数目標
値を設定することで､目標値を超えた場合にメッセージレベルのアラームを発生させること
ができます｡

アクチュエーターの走行距離の累計をカウントしており、パラメーターに通算走行距離目標
値を設定することで､目標値を超えた場合にメッセージレベルのアラームを発生させること
ができます｡

■通算移動回数

■通算走行距離

出力信号

グリースアップの
時期ですよ！

ઃఆͨ͠อकظ࣌ݕʢಈ࡞ճɺڑߦʣʹ
ୡ͢Δͱࣗಈతʹ1-$ʹग़ྗ͠·͢ɻ

ʪϝϯςφϯεใʫ

1-$

メンテナンス機能
アクνュエーターͷڑߦΛੵͯ͠ࢉ コントϩーϥーʹ記͠ɺ͋Β͔͡Ίઃఆͨ͠ڑΛ͑Δͱ৴߸Λ外෦ʹग़ྗ͠·͢ɻ
͜ͷ機能Λ༻ͯ͠ άリースアップఆظݕͷタイϛンάΛ֬ೝ͢Δ ͱ͕͜Ͱ͖·͢ɻ
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環境にやさしい機器

省エネ

節電機能を使って利益を増やす

アクチュエーター停止中の電力消費量を低減するための機能です。
位置決め完了後、一定時間経過後に自動的にサーボOFFします。
次の位置決めが指令されると自動的にサーボONし、位置決めを実行します。
停止時の保持電流が流れないため、電力消費量を削減することができます。 

フルサーボ機能では、停止時電流(注1)が比較的多いパルスモータを停止時にもサーボ制御
することで、電力消費量を削減することができます。
注1 停止時の微振動を抑えて完全停止するため、一定の停止電流を流します。 

位置決め停止後、同じ停止位置に留まり続けることができた場合(偏差がない状態)、停止時
電流値を少しずつ低減していきます。動いてしまった場合は、停止状態を維持できるように
なるまで停止時電流値を少しずつ増加させていきます。
同じ停止位置に留まり続けることができる場合、停止時電流値が低減され、節電することが
できます。

■自動サーボOFF機能（ECを除く）

■フルサーボ機能（EC、RCP6を除くパルスモーター仕様に限る）

■オートカレントダウン機能（ECを除くパルスモーター仕様に限る)
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※1　ACサーボモーター仕様に限る。直接数値指定モードとの併用不可。
※2　パルス列制御モード、ハーフ直値モードとの併用不可。
※3　直接数値指定モードとの併用不可。
※4　RCP6等の高分解能対応アクチュエーターに限る。
※5　「衝突検出機能」はECを除くパルスモーター仕様に限る。
※6  「フルサーボ機能」はEC、RCP6を除くパルスモーター仕様に限る。
　　  「オートカレントダウン機能」はECを除くパルスモーター仕様に限る。

機能対応機種一覧

多点
位置決め

ゾーン
信号

移動中の
速度変更

直接数値
指定移動

運転状況
モニター 制振制御 ピッチ

送り

EC
RCON ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ 〇 ※ 1 ◎
RCP6S ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎
PCON ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎
ACON ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ 〇 ※ 2 ◎
DCON ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎
SCON ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ 〇 ※ 2 ◎
RSEL ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎
SSEL ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎
MSEL ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎
XSEL ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎

トルク
調整

簡単２点
位置決め

AVD
制御

押付け
動作 一時停止 予兆保全

※5
省エネ
※6

EC ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎
RCON 〇 ※ 3 ◎ ◎ ◎ ◎ ◎
RCP6S ◎ ◎ ◎ ◎ ◎
PCON ◎ ◎ ◎ ◎ ◎
ACON ◎ ◎ ◎ ◎ ◎
DCON ◎ ◎ ◎ ◎ ◎
SCON ◎ ◎ ◎ ◎ ◎
RSEL ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎
SSEL ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎
MSEL 〇 ※ 4 ◎ ◎ ◎ ◎ ◎
XSEL ◎ ◎ ◎ ◎ ◎ ◎
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業界別  導入事例 サイクルタイム短縮で人件費削減により、年間27万円コストダウン

確実な移動が可能になり、不良率0％を実現

安定した運転で不良率０％を実現し年間150万円コストダウン

不良率0％とサイクルタイム短縮を実現し、稼働時間を大幅短縮

衝撃をなくした理想的な動作で生産量３.４％増産

サイクルタイムを短縮し、設備稼働時間を大幅短縮

衝撃のない、確実な動作でサイクルタイム短縮　補修費0を実現

移動中の速度変更で、サイクルタイムを20％短縮

シンプルな装置構成を実現し、サイクルタイムを44％短縮

ロボシリンダーの自在な動作設定で、脱脂時間の短縮を実現

ಋೖޮՌ

1. 鉄パイプの内径研磨装置

2. 不織布型抜き加工設備の順送り装置

3. 額縁フレームの接着装置

4. 止めねじの転造機への投入・取出し装置

5. 加工機扉開閉機構

6. プレス機用ローダー・アンローダー

7. 研削加工機用ローダー・アンローダー

8. ダンボールの自動仕分け装置

9. ねじ材料の検査・搬送装置

10. 金属部品の浸漬脱脂装置

༻��్ ページ

1�79ʙ1�80
1�81ʙ1�82
1�83ʙ1�84
1�85ʙ1�86
1�87ʙ1�88
1�89ʙ1�90
1�91ʙ1�92
1�93ʙ1�94
1�95ʙ1�96
1�97ʙ1�98

株式会社イシダ

三機工業株式会社

東洋精機工業株式会社

͓٬༷հ ページ

1�53ʙ54
1�55ʙ56
1�57ʙ58

քۀ෦ࢠి

動作軌跡をアーチ状にすることで、サイクルタイム25％短縮

サイクルタイム短縮で人件費223万円/年の削減(2年目以降)、16％の生産数増加

ಋೖޮՌ

1. ガラス基板搬送装置

2. モールド剤塗布

༻��్ ページ

1�75ʙ1�76
1�77ʙ1�78

৯ɾҩༀۀք

不良率大幅改善　ラジアルシリンダー採用で装置のシンプル化を実現

移動中の速度変更により、稼働時間を18％短縮

品質の安定化と人件費削減により年間138万円コストダウン

最適な加速度で、廃棄数を約83％削減

ಋೖޮՌ

1. ボトルの樹脂キャップを圧入する装置

2. シャンプーをボトルに充填する装置

3. 豆乳とにがりの撹拌装置

4. 袋詰めアイスキャンディーの搬送装置

༻��్ ページ

1�59ʙ1�60
1�61ʙ1�62
1�63ʙ1�64
1�65ʙ1�66

工具の位置変更作業が不要になり、サイクルタイムも大幅短縮

振動のない停止と高速動作により、設備稼働時間を約25％削減

動作条件の最適化とチョコ停ゼロで装置稼働時間34％短縮

最適設定でサイクルタイムと段取り替え時間を短縮し、不良率０％を達成

ಋೖޮՌ

ࣗಈंۀք

1. プーリーのバリを取る装置

2. 樹脂ケースのインサート欠品検査装置

3. シャフト部品の工程間搬送装置

4. ギアへのシャフト圧入装置

༻��్ ページ

1�67ʙ1�68
1�69ʙ1�70
1�71ʙ1�72
1�73ʙ1�74
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業界別  導入事例 サイクルタイム短縮で人件費削減により、年間27万円コストダウン

確実な移動が可能になり、不良率0％を実現

安定した運転で不良率０％を実現し年間150万円コストダウン

不良率0％とサイクルタイム短縮を実現し、稼働時間を大幅短縮

衝撃をなくした理想的な動作で生産量３.４％増産

サイクルタイムを短縮し、設備稼働時間を大幅短縮

衝撃のない、確実な動作でサイクルタイム短縮　補修費0を実現

移動中の速度変更で、サイクルタイムを20％短縮

シンプルな装置構成を実現し、サイクルタイムを44％短縮

ロボシリンダーの自在な動作設定で、脱脂時間の短縮を実現

ಋೖޮՌ

1. 鉄パイプの内径研磨装置

2. 不織布型抜き加工設備の順送り装置

3. 額縁フレームの接着装置

4. 止めねじの転造機への投入・取出し装置

5. 加工機扉開閉機構

6. プレス機用ローダー・アンローダー

7. 研削加工機用ローダー・アンローダー

8. ダンボールの自動仕分け装置

9. ねじ材料の検査・搬送装置

10. 金属部品の浸漬脱脂装置
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動作軌跡をアーチ状にすることで、サイクルタイム25％短縮

サイクルタイム短縮で人件費223万円/年の削減(2年目以降)、16％の生産数増加

ಋೖޮՌ

1. ガラス基板搬送装置

2. モールド剤塗布

༻��్ ページ

1�75ʙ1�76
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不良率大幅改善　ラジアルシリンダー採用で装置のシンプル化を実現

移動中の速度変更により、稼働時間を18％短縮

品質の安定化と人件費削減により年間138万円コストダウン

最適な加速度で、廃棄数を約83％削減

ಋೖޮՌ

1. ボトルの樹脂キャップを圧入する装置

2. シャンプーをボトルに充填する装置

3. 豆乳とにがりの撹拌装置

4. 袋詰めアイスキャンディーの搬送装置
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工具の位置変更作業が不要になり、サイクルタイムも大幅短縮

振動のない停止と高速動作により、設備稼働時間を約25％削減

動作条件の最適化とチョコ停ゼロで装置稼働時間34％短縮

最適設定でサイクルタイムと段取り替え時間を短縮し、不良率０％を達成

ಋೖޮՌ

ࣗಈंۀք

1. プーリーのバリを取る装置

2. 樹脂ケースのインサート欠品検査装置

3. シャフト部品の工程間搬送装置

4. ギアへのシャフト圧入装置
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ɺҩۀձࣾイシダ様ɺຊॳͷຽؒϋΧリメーΧーͰ͋Γɺ৯͔Βࣜג ɾྍҩༀͳͲͷ෯ۀ͍քͰ
ʠܭ ɾྔแɾݕ ɾࠪද ɾࣔใɾൖૹɾӴੜéͷ全ఔΛΧバーͯ͠ ͍·͢ɻ
ۀ以དྷ120以上ຏ͖ଓ͚ΒΕٕͨྔܭज़Λ֩ʹɺଟํ໘ʹ͓ΑͿཁૉٕज़ɾコアٕज़ΛΈ߹ΘͤΔ ͱ͜ʹΑΓɺ
ͳ͓ٕज़։ൃͷϑΟールυΛ֦େ͠ଓ͚͍ͯ·͢ɻࠓ

 ̞ ̖̞ ୲ऀ エレシリンダーὼΛಋೖ͖͔͚ͨͬ͠Λͯ͑͘ڭ ͍ͩ͞ɻ

 ԣా༷ ͓٬様͔ΒɺʮエアͷফඅྔΛݮΒ͍ͨ͠ʯͱ͍͏ґཔΛ͍ͨͷ͕͖͔͚ͬͰ͢ɻ 
ւ外ͷେ͖͘ɺϥイン͕ଟ͍ͨΊͨ͘͞Μͷ
ஔΛ͍·͢ɻ

 ༗দ༷ コンプレッサーͳͲͷઃඋࢿΛ͍ͨ͠ݮͱ͍͏
ͨ͜ݟɺʑPRͯ͠ΒͬͨΓɺలࣔձͰʹ͕࣌ͨͬ͋
ͱͷ͋ͬͨエレシリンダーὼ͕ ͼ·ͨ͠ɻ͔ු͍ࢥ

 ̞ ̖̞ ୲ऀ ࠾༻͖ɺޮ Ռ͍͔͕Ͱͨ͠ ʁ͔

 ԣా༷ ͓٬様ͷґཔͰ͋ͬͨɺエアͷফඅྔैདྷͷ1/4ʹ
Δ͜ͱ͕Ͱ͖·ͨ͠ɻ͢ݮ

 ಙా༷ エアシリンダーͰಉ͡ಈ࡞Λҡ࣋͢Δ͜ͱ͕͘͠ɺメンテφンスʹؒ࣌ͱ࿑ྗֻ͕͔͍ͬͯ·͕ͨ͠ɺ
エレシリンダーὼͳΒ҆ఆͨ͠ಈ࡞Λҡ࣋Ͱ͖·͢ɻ

 ༗দ༷ ͦͷͨΊサイクルタイϜ͕໌֬ʹͳΓɺ੍ ͘͢ͳΓ·ͨ͠ɻ͠ޚ

 ̞ ̖̞ ୲ऀ ͓٬様ͷ͝ґཔʹԠ͑Δ͓ख͍͕Ͱ͖ɺ͍ࢥ͘͠خ·͢ɻ 
エレシリンダーὼଓʑͱϥインφップ͕૿͍͑ͯ·͢ͷͰɺ৭ʑͳ༻్Ͱ͝༻͚ͨΒ͍Ͱ͢ɻ

 ԣా༷ ईͷ෦Λಈ͔࣌͢ʹɺストϩークタイプ͕׆༂ͯ͠ ͍·͢ɻ 
（A7D）ͷௐ͕ग़དྷΔͷͰईͰ҆ఆͯ͠ݮͳ͍ͬͯ·͕ͨ͠ɺՃɾɾʹؾͰ༳Ε͕·ࠓ ͍·͢ɻ

 ಙా༷ エアシリンダーͰิॿ͢Δ෦Λେ͖͘͠ ɺ߶ੑΛ上͛ΔࣄͰ༳ΕΛܰ͢ݮΔ͜ͱग़དྷ·͢ɻ 
͔͠͠エレシリンダーὼͰͦͷඞཁ͕ແ͍ͨΊɺ̓ ՁͰ͋Γɺ؆ܿతͰઃܭϥクʹͳΓ·ͨ͠ɻ 
͍ͨ͜ͱ͕͍ͭ͘ؾʹΈͯɺエレシリンダーὼͷྑͯͬ͞ʹࡍ࣮ ͋Γ·ͨ͠ɻ

 ̞ ̖̞ ୲ऀ イシダ様ͷޙࠓͷϏδϣンΛͯ͑͘ڭ ͍ͩ͞ɻ

 ಙా༷ ޙࠓࣗಈԽ͕ਐΜͰ͍ ͱ͍͘ࢥ·͢ɻ 
͓٬様ͷχーズʹԠ͑ͳ͕ΒɺコンパクトͳஔΛ͚͍ͨͯͬ࡞Βͱ͍ࢥ·͢ɻ
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T&L ɿ 077�553�4141※写真は滋賀事業所

୲ऀ༷ʹΠンλϏϡー ԣా༷ɺಙా༷ɺ༗দ༷ʹ͖͍ͩͨ͝ྗڠ·ͨ͠ɻ

ஔ໊শ ɿ വശ٧Ίஔ

৯ۀք͚ͷവɾശ٧Ίஔ  ʹ&$�%3� ɺ&$�%4� ͕࠾༻͞Ε·ͨ͠ɻ
ʪエアシリンダーͰͷ͓ࠔΓ͝ ͱʫ

ई෦Λൖૹ͢Δࡍʹɺઌ͕༳Εͯ͠·͏ɻ
エアーͷফඅྔ͕ଟ͘ɺ

コンプレッサーͷඋʹඅ༻͕͔͔ͬͯ͠·͏ɻ
ʪిಈԽͯ͠ վળ͞Εͨ ͱ͜ʫ

Ճɾɾݮ（A7D）Λݸผʹௐ͢Δ ͱ͜Ͱɺई෦ͷൖૹͰ༳Ε͕ؾʹͳΒͳ ͳ͘Γ·ͨ͠ɻ
σδタルスϐコンͰͷઃఆπールཁΒͣͰ؆୯Ͱ͋ΔͨΊɺௐʹֻ͔Δ͕ؒ࣌ॖ͞Ε·ͨ͠ɻ
エアーফඅྔΛ1/4·Ͱ͢ݮΔ ͱ͜ʹޭ͠ɺඋʹ͔͔Δඅ༻ݮͰ͖·ͨ͠ɻ

&$�%3� &$�%4�
エレシリンダーὼຊମͰಈ࡞ઃఆ͕ग़དྷΔ
σδタルスϐコン͖Ͱ͢ɻ

ࣸਅ ɿಙా様ɹதԝɿ༗দ様ɹӈɿԣా様ࠨ
イシダ様ɺٕྔܭज़ɺแٕज़ɺٕࠪݕज़ɺใɾ௨৴ɾදٕࣔज़Λϕースʹͨ͠Λ༗機తʹ࿈ͤ͞ܞΔ ͱ͜Ͱɺ

ʮ࢈ʯʮɾՃʯʮྲྀʯʮখചʯϑΟールυʹ͓͍ トͯータルソリューシϣンΛఏ͞ڙΕ͍ͯ·͢ɻ

৯ͷ分Ͱɺ͔ྔܭΒแɺࠪݕɺശ
٧Ί·Ͱ全ఔΛΧバー͢Δ͜ͱʹΑΓɺੜ࢈
ߏΔޮతͳϥイン͢ݱ上ͱলਓԽΛ࣮ੑ
ஙΛ͍ͯͬߦ·͢ɻ
·ͨɺ৯ͷ҆全ɾ̓ ৺ΛकΔײߴͳࠪݕ機ث
Λϥインφップ͠ɺトレーサϏリテΟߏங
)ACCPࢧԉɺө૾記ͳͲͷ࣭ཧΛ͏ߦ

ͱ͜Ͱ͖·͢ɻ

従来
［エアシリンダー］
Ίࢭͯʹ࣌ࢭఀ
ʹΑΔিܸͰৼಈ
͕ൃੜ

置換え後
［エレシリンダー®］
モーター੍ޚʹΑΔ
Ͱৼಈͳ͠ࢭఀݮ

৯分ͰͷҰྫ

様ʑͳ分ͰトータルソリューシϣンΛఏڙ

ピタッ！
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ΞϓϦέʔγϣϯ54-1　ྫࣄ

ΞϓϦέʔγϣϯ事ྫ

ɺҩۀձࣾイシダ様ɺຊॳͷຽؒϋΧリメーΧーͰ͋Γɺ৯͔Βࣜג ɾྍҩༀͳͲͷ෯ۀ͍քͰ
ʠܭ ɾྔแɾݕ ɾࠪද ɾࣔใɾൖૹɾӴੜéͷ全ఔΛΧバーͯ͠ ͍·͢ɻ
ۀ以དྷ120以上ຏ͖ଓ͚ΒΕٕͨྔܭज़Λ֩ʹɺଟํ໘ʹ͓ΑͿཁૉٕज़ɾコアٕज़ΛΈ߹ΘͤΔ ͱ͜ʹΑΓɺ
ͳ͓ٕज़։ൃͷϑΟールυΛ֦େ͠ଓ͚͍ͯ·͢ɻࠓ

 ̞ ̖̞ ୲ऀ エレシリンダーὼΛಋೖ͖͔͚ͨͬ͠Λͯ͑͘ڭ ͍ͩ͞ɻ

 ԣా༷ ͓٬様͔ΒɺʮエアͷফඅྔΛݮΒ͍ͨ͠ʯͱ͍͏ґཔΛ͍ͨͷ͕͖͔͚ͬͰ͢ɻ 
ւ外ͷେ͖͘ɺϥイン͕ଟ͍ͨΊͨ͘͞Μͷ
ஔΛ͍·͢ɻ

 ༗দ༷ コンプレッサーͳͲͷઃඋࢿΛ͍ͨ͠ݮͱ͍͏
ͨ͜ݟɺʑPRͯ͠ΒͬͨΓɺలࣔձͰʹ͕࣌ͨͬ͋
ͱͷ͋ͬͨエレシリンダーὼ͕ ͼ·ͨ͠ɻ͔ු͍ࢥ

 ̞ ̖̞ ୲ऀ ࠾༻͖ɺޮ Ռ͍͔͕Ͱͨ͠ ʁ͔

 ԣా༷ ͓٬様ͷґཔͰ͋ͬͨɺエアͷফඅྔैདྷͷ1/4ʹ
Δ͜ͱ͕Ͱ͖·ͨ͠ɻ͢ݮ

 ಙా༷ エアシリンダーͰಉ͡ಈ࡞Λҡ࣋͢Δ͜ͱ͕͘͠ɺメンテφンスʹؒ࣌ͱ࿑ྗֻ͕͔͍ͬͯ·͕ͨ͠ɺ
エレシリンダーὼͳΒ҆ఆͨ͠ಈ࡞Λҡ࣋Ͱ͖·͢ɻ

 ༗দ༷ ͦͷͨΊサイクルタイϜ͕໌֬ʹͳΓɺ੍ ͘͢ͳΓ·ͨ͠ɻ͠ޚ

 ̞ ̖̞ ୲ऀ ͓٬様ͷ͝ґཔʹԠ͑Δ͓ख͍͕Ͱ͖ɺ͍ࢥ͘͠خ·͢ɻ 
エレシリンダーὼଓʑͱϥインφップ͕૿͍͑ͯ·͢ͷͰɺ৭ʑͳ༻్Ͱ͝༻͚ͨΒ͍Ͱ͢ɻ

 ԣా༷ ईͷ෦Λಈ͔࣌͢ʹɺストϩークタイプ͕׆༂͍ͯ͠·͢ɻ 
（A7D）ͷௐ͕ग़དྷΔͷͰईͰ҆ఆͯ͠ݮͳ͍ͬͯ·͕ͨ͠ɺՃɾɾʹؾͰ༳Ε͕·ࠓ ͍·͢ɻ

 ಙా༷ エアシリンダーͰิॿ͢Δ෦Λେ͖͘͠ ɺ߶ੑΛ上͛ΔࣄͰ༳ΕΛܰ͢ݮΔ͜ͱग़དྷ·͢ɻ 
͔͠͠エレシリンダーὼͰͦͷඞཁ͕ແ͍ͨΊɺ̓ ՁͰ͋Γɺ؆ܿతͰઃܭϥクʹͳΓ·ͨ͠ɻ 
͍ͨ͜ͱ͕͍ͭ͘ؾʹΈͯɺエレシリンダーὼͷྑͯͬ͞ʹࡍ࣮ ͋Γ·ͨ͠ɻ

 ̞ ̖̞ ୲ऀ イシダ様ͷޙࠓͷϏδϣンΛͯ͑͘ڭ ͍ͩ͞ɻ

 ಙా༷ ޙࠓࣗಈԽ͕ਐΜͰ͍ ͱ͍͘ࢥ·͢ɻ 
͓٬様ͷχーズʹԠ͑ͳ͕ΒɺコンパクトͳஔΛ͚͍ͨͯͬ࡞Βͱ͍ࢥ·͢ɻ

ձࣾΠγμࣜג
ઌਐͷٕྔܭज़Ͱ͋ΒΏΔͰ׆༂͢Δ

アイエイアイͷྫࣄ༺࠾

આ໌ྫࣄ༺࠾

$0.1"/: %"5"
本社仮オフィス
ೆ۠౦ൺӬொ75൪ GRAND ,:0T0 3Fࢢژ 601-8438˟
T&L ɿ 075�771�4141ɹ

滋賀事業所
Լ֡959൪ͷ̍ࢢ౦܀ݝլ࣎ 520-3026˟
T&L ɿ 077�553�4141※写真は滋賀事業所

୲ऀ༷ʹΠンλϏϡー ԣా༷ɺಙా༷ɺ༗দ༷ʹ͖͍ͩͨ͝ྗڠ·ͨ͠ɻ

ஔ໊শ ɿ വശ٧Ίஔ

৯ۀք͚ͷവɾശ٧Ίஔ  ʹ&$�%3� ɺ&$�%4� ͕࠾༻͞Ε·ͨ͠ɻ
ʪエアシリンダーͰͷ͓ࠔΓ͝ ͱʫ

ई෦Λൖૹ͢Δࡍʹɺઌ͕༳Εͯ͠·͏ɻ
エアーͷফඅྔ͕ଟ͘ɺ

コンプレッサーͷඋʹඅ༻͕͔͔ͬͯ͠·͏ɻ
ʪిಈԽͯ͠ վળ͞Εͨ ͱ͜ʫ

Ճɾɾݮ（A7D）Λݸผʹௐ͢Δ ͱ͜Ͱɺई෦ͷൖૹͰ༳Ε͕ؾʹͳΒͳ ͳ͘Γ·ͨ͠ɻ
σδタルスϐコンͰͷઃఆπールཁΒͣͰ؆୯Ͱ͋ΔͨΊɺௐʹֻ͔Δ͕ؒ࣌ॖ͞Ε·ͨ͠ɻ
エアーফඅྔΛ1/4·Ͱ͢ݮΔ ͱ͜ʹޭ͠ɺඋʹ͔͔Δඅ༻ݮͰ͖·ͨ͠ɻ

&$�%3� &$�%4�
エレシリンダーὼຊମͰಈ࡞ઃఆ͕ग़དྷΔ
σδタルスϐコン͖Ͱ͢ɻ

ࣸਅ ɿಙా様ɹதԝɿ༗দ様ɹӈɿԣా様ࠨ
イシダ様ɺٕྔܭज़ɺแٕज़ɺٕࠪݕज़ɺใɾ௨৴ɾදٕࣔज़Λϕースʹͨ͠Λ༗機తʹ࿈ͤ͞ܞΔ ͱ͜Ͱɺ

ʮ࢈ʯʮɾՃʯʮྲྀʯʮখചʯϑΟールυʹ͓͍ トͯータルソリューシϣンΛఏ͞ڙΕ͍ͯ·͢ɻ

৯ͷ分Ͱɺ͔ྔܭΒแɺࠪݕɺശ
٧Ί·Ͱ全ఔΛΧバー͢Δ͜ͱʹΑΓɺੜ࢈
ߏΔޮతͳϥイン͢ݱ上ͱলਓԽΛ࣮ੑ
ஙΛ͍ͯͬߦ·͢ɻ
·ͨɺ৯ͷ҆全ɾ̓ ৺ΛकΔײߴͳࠪݕ機ث
Λϥインφップ͠ɺトレーサϏリテΟߏங
)ACCPࢧԉɺө૾記ͳͲͷ࣭ཧΛ͏ߦ

ͱ͜Ͱ͖·͢ɻ

従来
［エアシリンダー］
Ίࢭͯʹ࣌ࢭఀ
ʹΑΔিܸͰৼಈ
͕ൃੜ

置換え後
［エレシリンダー®］
モーター੍ޚʹΑΔ
Ͱৼಈͳ͠ࢭఀݮ

৯分ͰͷҰྫ

様ʑͳ分ͰトータルソリューシϣンΛఏڙ
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1-55　ΞϓϦέʔγϣϯྫࣄ

本社
˟104-8506 ౦ژதԝ۠໌ੴொ8-1
T&L ɿ 03�6367�7080

三機テクノセンター
˟242-0007 ਆಸݝେࢢதԝྛؒ7-10-1
T&L ɿ 046�274�4111

ͰɺサプϥイνΣーンϚωδメントʹ͓͚Δ͓٬様ͷχーズ՝ʹରԠͨ͠ɺۀࣄ様ͷ機ցシステϜۀ機ࡾ
Ε͍ͯ·͢ɻ͞ڙΛ͝ఏثదͳྲྀシステϜൖૹ機࠷
ɾӡసཧɺͦݕͱͲ·Βͣɺอकɾʹ͚ͩࢪɾܭըɾઃا ͯ͠ リχューアルͳͲٺԽͷରԠ·Ͱɺ
ઃඋͷϥイϑサイクル全ମΛݟਾ͑ ʮͨLJGF CZDMF &OHJOFFSJOHʯΛ࣮͞ݱΕ͍ͯ·͢ɻ

 ̞ ̖̞ ୲ऀ アイエイアイͷҹΛͯ͑͘ڭ ͍ͩ͞ɻ

 ૿ా༷ ిಈアクνュエーターͱ͍͑アイエイアイͱ͍͏イメーδͰ͢ɻ

 ੨ౡ༷ ϥインφップ๛ͳͷͰબ͍ͯ͑૿͕ࢶ·͢ɻ

 ̞ ̖̞ ୲ऀ アイエイアイͲͷΑ͏ʹཱ͍ͬͯ·͔͢ʁ

 ૿ా༷ খɾதܕஔͰҠࡌͳͲͷҰ෦分Λ୲͍ͬͯ·͢ɻ 
ຖճΦーダーメイυͷΑ͏ʹஔΛઃ͠ܭ·͕͢ɺӦۀ
୲͞Μཧళ୲ऀ様ͱ૬ஊ͍ؔ͢͠ੑ
͕ங͚͓ͯΓɺコールηンターͷରԠྑ͍Ͱ͢ɻ

 ̞ ̖̞ ୲ऀ アイエイアイΛ༻͢ΔメリットԿͰ͔͢ʁ

 ૿ా༷ ҰମܕͰ͋Δͷॿ͔͍ͬͯ·͢ɻ 
モーターɺΨイυɺボールͶ͡ΛΈ߹ΘͤΔઃ͕ܭ 
ͳ͘ͳΔͷͰɺઃܭʹֻ͚Δ数ͱݮ͕ؒ࣌Γ·͢ɻ 
ྑ͍Ͱ͢ɻͨݟ

 ̞ ̖̞ ୲ऀ ޙࠓ·ΕΔ͜ͱࡾ機ۀ様͕ૂ͍ͬͯ͘͜ ͱ͋Γ·͔͢ʁ

 ੨ౡ༷ ిಈアクνュエーター·ͩ能ྗ͕Γͳ͍イメーδ͋Γ·͢ɻ 
Մൖ࣭ྔ͕上͕Δͱ͍͘͢ͳΓ·͢ɻ

ɻ͢·͍ͯͬࢥΔͱ͜Ζ͕͋Δͱ͑քͰۀࡾ೩ྉిɺޙࠓ ༷ా૿ 

業機ࡾ ձࣾࣜג
ଟذʹΘͨΔۀࣄͰ૯߹ΤンδχΞྗΛൃ͢شΔ

୲ऀ༷ʹΠンλϏϡー 機ցγステϜۀࣄ෦ͷ੨ౡ༷ͱ૿ా༷ʹ͖͍ͩͨ͝ྗڠ·ͨ͠ɻ

$0.1"/: %"5"

アイエイアイͷྫࣄ༺࠾

機ցシステϜۀࣄ෦様ͷऔΓΈ

આ໌ྫࣄ༺࠾

※写真は三機テクノセンター

ઃඋシステϜɺࣾ ձͷஶ͍͠χーズมԽͱͱʹߴԽɾଟ様Խ͕ਐΜͰ͓ΓɺAIIPT ٕज़ΛԠ༻֤ͨ͠種機ޚ੍ثɺ
ΊΒΕ͍ͯ·͢ɻٻ४ͷൖૹ࣭͕ج͍ߴ
·ͨɺ͜ ΕΒͷχーズΛӄͰ͑ࢧΔͨΊͷߴߴɾ ਫ਼ͳൖ
ૹٕज़ͱ߹ཧతͳઃඋߏஙٕज़͕ඞਢͱͳ͍ͬͯ·͢ɻ
෦様ͰコンϕϠɺྲྀシステϜɺۀࣄ機ցシステϜۀ機ࡾ
FA システϜɾクリーンൖૹシステϜɺ֤ 種੍ޚɾใシステϜɺ
దͳϚテリ࠷खՙɾ՟ϋンυリンάシステϜͳͲͷߓۭ
アルϋンυリンάシステϜΛߏஙͯ͠ ͍Βͬ͠Ό͍·͢ɻ

ஔ໊শ ɿ ίンϕΞーؒͷൖૹஔ

ఱҪൖૹ͞ΕͨϫークΛエアνϟックͰ௫ΈɺԼஈコンϕアーʹͤΔஔͰ͢ɻ

˔;࣠ ɿఱҪൖૹ͔ΒԼஈコンϕアーͷ上Լ ʮʹ&$�%4�̆ 3 ʯΛ࠾༻
ॳϩッυレスシリンダーͰܭը͞Ε͍ͯ·͕ͨ͠ʜ

&CϩッυレスシリンダーΑΓコストΛ͑ΒΕ·ͨ͠ɻ
σδタルスϐコンͰඍົͳҐஔௐͦͷͰ؆୯ʹͰ͖·ͨ͠ɻ
モーター෦分͕ϩッυレスシリンダーΑΓେ͖͘ ͳΓ·͕͢ɺં ฦ͠タイプΛ༻͢Δ ͱ͜ͰコンパクトʹͳΓ·ͨ͠ɻ

˔X ɿ࣠コンϕアー͔ΒエアνϟックͰ͔ͭΉͨΊͷԣҠಈ ʮʹ441" ʯΛ࠾༻
σδタルͰௐՄ能ͳͷͰɺௐؒ࣌数ݮʹ͕᷷Γ·ͨ͠ɻ

ঢ߱࣠ɺコンϕアー上Ͱͷൖૹͱҧͬͯ௫Ή࣌ஔ࣌͘ͷ上ԼҐஔシϏアͳਫ਼͕ཁ͞ٻΕ·͢ɻ
Δ͢༺࠾ηンサーͰͷௐΑΓɺσδタルͰௐ͕Ͱ͖Δ୯࣠ϩボットΛࢭఀݮ ͱ͜Ͱௐؒ࣌数ͷ͕ܨʹݮΓ·ͨ͠ɻ

441"
2007ͷサーボモーターΛଂͨ͠
୯࣠ϩボットͰ͢ɻమͷϕースస
C5૬ͷボールͶ͡Λ༻ͯ͠ ͍
ΔͨΊɺʮߴ߶ੑͰߴਫ਼ʯΛ࣮͠ݱ
͍ͯ·͢ɻ

&$�%4�̆ 3
؆୯Ͱੑߴ能ͳ̎ؒҠಈʹಛԽ͠
ͨిಈアクνュエーターͰ͢ɻ
σδタルスϐコンಈ࡞ઃఆࢼӡ
సΛエレシリンダーὼຊମͰ͏ߦ ͱ͜
͕Ͱ͖·͢ɻ

;࣠ ༺ʹ X࣠ʹ༻

ࣸਅ ɿࠨ૿ ా様ɹӈɿ੨ౡ様
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ΞϓϦέʔγϣϯ56-1　ྫࣄ

ΞϓϦέʔγϣϯ事ྫ

本社
˟104-8506 ౦ژதԝ۠໌ੴொ8-1
T&L ɿ 03�6367�7080

三機テクノセンター
˟242-0007 ਆಸݝେࢢதԝྛؒ7-10-1
T&L ɿ 046�274�4111

ͰɺサプϥイνΣーンϚωδメントʹ͓͚Δ͓٬様ͷχーズ՝ʹରԠͨ͠ɺۀࣄ様ͷ機ցシステϜۀ機ࡾ
Ε͍ͯ·͢ɻ͞ڙΛ͝ఏثదͳྲྀシステϜൖૹ機࠷
ɾӡసཧɺͦݕͱͲ·Βͣɺอकɾʹ͚ͩࢪɾܭըɾઃا ͯ͠ リχューアルͳͲٺԽͷରԠ·Ͱɺ
ઃඋͷϥイϑサイクル全ମΛݟਾ͑ ʮͨLJGF CZDMF &OHJOFFSJOHʯΛ࣮͞ݱΕ͍ͯ·͢ɻ

 ̞ ̖̞ ୲ऀ アイエイアイͷҹΛͯ͑͘ڭ ͍ͩ͞ɻ

 ૿ా༷ ిಈアクνュエーターͱ͍͑アイエイアイͱ͍͏イメーδͰ͢ɻ

 ੨ౡ༷ ϥインφップ๛ͳͷͰબ͍ͯ͑૿͕ࢶ·͢ɻ

 ̞ ̖̞ ୲ऀ アイエイアイͲͷΑ͏ʹཱ͍ͬͯ·͔͢ʁ

 ૿ా༷ খɾதܕஔͰҠࡌͳͲͷҰ෦分Λ୲͍ͬͯ·͢ɻ 
ຖճΦーダーメイυͷΑ͏ʹஔΛઃ͠ܭ·͕͢ɺӦۀ
୲͞Μཧళ୲ऀ様ͱ૬ஊ͍ؔ͢͠ੑ
͕ங͚͓ͯΓɺコールηンターͷରԠྑ͍Ͱ͢ɻ

 ̞ ̖̞ ୲ऀ アイエイアイΛ༻͢ΔメリットԿͰ͔͢ʁ

 ૿ా༷ ҰମܕͰ͋Δͷॿ͔͍ͬͯ·͢ɻ 
モーターɺΨイυɺボールͶ͡ΛΈ߹ΘͤΔઃ͕ܭ 
ͳ͘ͳΔͷͰɺઃܭʹֻ͚Δ数ͱݮ͕ؒ࣌Γ·͢ɻ 
ྑ͍Ͱ͢ɻͨݟ

 ̞ ̖̞ ୲ऀ ޙࠓ·ΕΔ͜ͱࡾ機ۀ様͕ૂ͍ͬͯ͘͜ ͱ͋Γ·͔͢ʁ

 ੨ౡ༷ ిಈアクνュエーター·ͩ能ྗ͕Γͳ͍イメーδ͋Γ·͢ɻ 
Մൖ࣭ྔ͕上͕Δͱ͍͘͢ͳΓ·͢ɻ

ɻ͢·͍ͯͬࢥΔͱ͜Ζ͕͋Δͱ͑քͰۀࡾ೩ྉిɺޙࠓ ༷ా૿ 

業機ࡾ ձࣾࣜג
ଟذʹΘͨΔۀࣄͰ૯߹ΤンδχΞྗΛൃ͢شΔ

୲ऀ༷ʹΠンλϏϡー 機ցγステϜۀࣄ෦ͷ੨ౡ༷ͱ૿ా༷ʹ͖͍ͩͨ͝ྗڠ·ͨ͠ɻ

$0.1"/: %"5"

アイエイアイͷྫࣄ༺࠾

機ցシステϜۀࣄ෦様ͷऔΓΈ

આ໌ྫࣄ༺࠾

※写真は三機テクノセンター

ઃඋシステϜɺࣾ ձͷஶ͍͠χーズมԽͱͱʹߴԽɾଟ様Խ͕ਐΜͰ͓ΓɺAIIPT ٕज़ΛԠ༻֤ͨ͠種機ޚ੍ثɺ
ΊΒΕ͍ͯ·͢ɻٻ४ͷൖૹ࣭͕ج͍ߴ
·ͨɺ͜ ΕΒͷχーズΛӄͰ͑ࢧΔͨΊͷߴߴɾ ਫ਼ͳൖ
ૹٕज़ͱ߹ཧతͳઃඋߏஙٕज़͕ඞਢͱͳ͍ͬͯ·͢ɻ
෦様ͰコンϕϠɺྲྀシステϜɺۀࣄ機ցシステϜۀ機ࡾ
FA システϜɾクリーンൖૹシステϜɺ֤ 種੍ޚɾใシステϜɺ
దͳϚテリ࠷खՙɾ՟ϋンυリンάシステϜͳͲͷߓۭ
アルϋンυリンάシステϜΛߏஙͯ͠ ͍Βͬ͠Ό͍·͢ɻ

ஔ໊শ ɿ ίンϕΞーؒͷൖૹஔ

ఱҪൖૹ͞ΕͨϫークΛエアνϟックͰ௫ΈɺԼஈコンϕアーʹͤΔஔͰ͢ɻ

˔;࣠ ɿఱҪൖૹ͔ΒԼஈコンϕアーͷ上Լ ʮʹ&$�%4�̆ 3 ʯΛ࠾༻
ॳϩッυレスシリンダーͰܭը͞Ε͍ͯ·͕ͨ͠ʜ

&CϩッυレスシリンダーΑΓコストΛ͑ΒΕ·ͨ͠ɻ
σδタルスϐコンͰඍົͳҐஔௐͦͷͰ؆୯ʹͰ͖·ͨ͠ɻ
モーター෦分͕ϩッυレスシリンダーΑΓେ͖͘ ͳΓ·͕͢ɺં ฦ͠タイプΛ༻͢Δ ͱ͜ͰコンパクトʹͳΓ·ͨ͠ɻ

˔X ɿ࣠コンϕアー͔ΒエアνϟックͰ͔ͭΉͨΊͷԣҠಈ ʮʹ441" ʯΛ࠾༻
σδタルͰௐՄ能ͳͷͰɺௐؒ࣌数ݮʹ͕᷷Γ·ͨ͠ɻ

ঢ߱࣠ɺコンϕアー上Ͱͷൖૹͱҧͬͯ௫Ή࣌ஔ࣌͘ͷ上ԼҐஔシϏアͳਫ਼͕ཁ͞ٻΕ·͢ɻ
Δ͢༺࠾ηンサーͰͷௐΑΓɺσδタルͰௐ͕Ͱ͖Δ୯࣠ϩボットΛࢭఀݮ ͱ͜Ͱௐؒ࣌数ͷ͕ܨʹݮΓ·ͨ͠ɻ

441"
2007ͷサーボモーターΛଂͨ͠
୯࣠ϩボットͰ͢ɻమͷϕースస
C5૬ͷボールͶ͡Λ༻ͯ͠ ͍
ΔͨΊɺʮߴ߶ੑͰߴਫ਼ʯΛ࣮͠ݱ
͍ͯ·͢ɻ

&$�%4�̆ 3
؆୯Ͱੑߴ能ͳ̎ؒҠಈʹಛԽ͠
ͨిಈアクνュエーターͰ͢ɻ
σδタルスϐコンಈ࡞ઃఆࢼӡ
సΛエレシリンダーὼຊମͰ͏ߦ ͱ͜
͕Ͱ͖·͢ɻ

;࣠ ༺ʹ X࣠ʹ༻

ࣸਅ ɿࠨ૿ ా様ɹӈɿ੨ౡ様
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1-57　ΞϓϦέʔγϣϯྫࣄ

౦༸ਫ਼機ࣜגۀձࣾ様ɺ࡞機ցಋମஔɺࣗ ಈंؔ࿈෦ͷൢചΛͯ͠ ͍Δਫ਼ີ࡞機ցメーΧーͰ͢ɻ
ΊΔηットアップメーΧーͰ͋ΓɺࠐΒൖૹஔɺ൚༻機͔Βઐ༻機ͱ͋ΒΏΔχーズΛऔΓ͔۩࣏
Λల։͞Ε͍ͯ·͢ɻۀࣄ٬ͷଟ様ͳཁʹԠ͑ɺސͷมԽ࣌

 ̞ ̖̞ ୲ऀ アイエイアイͷҹΛͯ͑͘ڭ ͍ͩ͞ɻ

 খ༷ ͓٬様ͱͷ仕様ଧͪ߹ΘͤͰɺʮアクνュエーターͰ͜Μͳಈ͖Λ͍ͤͨ͞ʯͱͳΔͱɺ 
ʮ͡Ό͋アイエイアイͰిಈԽ͠Α͏ʯͱݴΘΕ·͢ɻ
తʹՁ֨తʹ߹க͠ඇৗߏରͯ͠ɺ機ʹ్༺༺
͍͢Ͱ͢ɻ͍ʹ

 ̞ ̖̞ ୲ऀ エレシリンダーὼΛ࠾༻͖͔͚ͨͬ͠Λͯ͑͘ڭ ͍ͩ͞ɻ

 Ԯ༷ݪ లࣔձͰ࣮ͱՁ֨ΛͯݟɺͯͬΈΑ͏ͱ͍ࢥ·ͨ͠ɻ
コントϩーϥーଂͳͷʹՁ֨ͩͬͨͨΊɺৄ ͘͠
Λฉ͍ͯΈΔ͜ͱʹ͠·ͨ͠ɻ

 খ༷ ࠓ·ͰిಈԽ͠ͳ͔ͬͨͷɺアクνュエーター͕
 ՁͰ͋ͬͨͨΊͰ͢ɻバルブͱシリンダーͷඅ༻Ͱߴ
ిಈԽ͢Δͷग़དྷͳ͍ͱ͍ͯͬࢥ·͕ͨ͠ɺエレシリンダーὼͷΛฉ͍ͯΈΔͱ͔ͳΓ͍ۙՁ֨Ͱ͋Δ͜ͱ
ɻͨ͠·͖ڻʹ

 ̞ ̖̞ ୲ऀ エレシリンダーὼΛ൶ͷ։ดʹ༻ͯ͠Έͯɺ͍ ͔͕Ͱ͔͢ʁ

 খ༷ ఀࢭঢ়ଶ͔ΒՃ͠ɺݮ͢Δಈ͕࡞ͱͯスϜーズͰ͢ɻ 
൶ͷ։ดʹਓͷ҆全͕ؔΘΔͷͰɺՃݮ͕͔ͬ͠ΓコントϩールͰ͖Δͷ҆৺Ͱ͢ɻ

 ̞ ̖̞ ୲ऀ ౦༸ਫ਼機ۀ様ͷޙࠓͷϏδϣンΛͯ͑͘ڭ ͍ͩ͞ɻ

 খ༷ 仕ࣄΛ͍ͯ͠ΔதͰɺʮແਓԽʯͱݴΘΕΔΑ͏ʹͳ͖͍ͬͯͯ·͢ɻ 
Λストック͢Δɺ͢ࡐٵΔɺআ͢ࡐΔɺྡ ʹӡͿɺऩೲ͢ΔͳͲバリエーシϣンΛ͍͔ʹͭ Δ͔͘ͱ͍͏ͱ͜Ζ
͕՝Ͱ͢ɻ 
ଞͷ࡞機ցメーΧーͱҧ͏ͱ͜Ζɺ機ցͷൢച͚ͩͰͳ ʮ͘ϩボットͱ͍ܨͰシステϜԽ͢Δʯͱ͜ΖͰ͢ɻ
ฐࣾシステϜエンδχアリンάΛ͔ͯ͠׆機ցΛ͍ͯͬ࡞·͢ɻ 
͜ΕΛͬͱൃలͤ͞Δͷ͕ඪͰ͢ɻ

౦༸ਫ਼機業 ձࣾࣜג
ઌਐͷٕज़ྗͰϚβーϚγンΛੈʹૹΓग़͢

アイエイアイͷྫࣄ༺࠾

આ໌ྫࣄ༺࠾

$0.1"/: %"5"
本社工場
˟391-8585 כݝٶࢢ2715
T&L ɿ 0266�72�4135

第二工場 （精密部品製造）
˟399-0211 ݝਡ๚܊ݟ࢜ொ1-243ݟ࢜
T&L ɿ 0266�61�2025※写真は本社工場

୲ऀ༷ʹΠンλϏϡー খ༷ͱԮ͖͍ͩͨྗڠ͝ʹ༷ݪ·ͨ͠ɻ

ஔ໊শ ɿ Ϛγχンάηンλ ʢ575���ʣ

ࣗಈं෦ͷΛ͢Δਫ਼ີখܕϚシχンάηンタ（T7T331）Ͱ͢ɻ
൶։ดͷిಈԽΦプシϣンʹエレシリンダーὼʮ&$�4�ʯ͕ ඪ४࠾༻͞Ε·ͨ͠ɻ

ʪエアシリンダーͰͷ͓ࠔΓ͝ ͱʫ
൶ͷ։ดʹ҆全ੑ͕ΘΕΔ͕ɺՃݮΛࡉ͔ʹコントϩールग़དྷͳ͍ɻ
サイクルタイϜΛॖ͍͕ͤͨ͞ɺ以外ͷಈֻ͔͕ͯͬؒ࣌͠ʹ࡞·͍ͬͯΔɻ൶։ดͷスϐーυΛ上͛ͨͯ͘ ɺিܸ͕େ͖͘

ͳͬͯ͠·͏͜ ͱΛ͑ߟΔͱɺ上͛ΒΕͳ͍ɻ
ʪిಈԽͯ͠ վળ͞Εͨ ͱ͜ʫ

ߴͭͳΊΒ͔ͳىಈͱఀ͕ࢭͰ͖ΔΑ͏ʹͳΓɺಈ࡞ͷ҆ఆੑͱ҆全ੑ͕上͠·ͨ͠ɻ
アクνュエーター͕࠷దͳͰスϜーズʹಈ͘͜ ͱͰɺサイクルタイϜॖʹ͕᷷Γ·ͨ͠ɻ

&$�4�
؆୯Ͱੑߴ能ͳ̎ؒҠಈʹಛԽͨ͠ɺ
コントϩーϥーଂͷిಈアクνュエーターͰ͢ɻ
Ճɾɾݮ（A7D）Λݸผʹɺ
ҙͷ数ͰௐͰ͖·͢ɻ
プϩάϥϜレスͰͲͳͨͰ؆୯ʹ
Δ͢࡞ૢ ͱ͕͜Մ能Ͱ͢ɻ

൶ͷ։ดʹ༻

ࣸਅ 様ɹӈɿখ෦ݪɿԮࠨ

౦༸ਫ਼機ۀ様ʹ͝ྗڠ͖ɺ൶ͷ։ดʹエレシリン
ダーὼ͕ 機ցΛల͍ࣔͨ͠·ͨ͠ɻ࡞Εͨ͞༺
6࣠ϩボットΛܕ機ցલʹアイエイアイͷަ࡞
ઃஔ͠ɺϫークΛϩーσΟンά͠·͢ɻϩーダーアン
ϩーダーਨଟؔઅϩボットΛ༻͍Δ͜ͱ͕ଟ͍Ͱ
͕͢ɺަϩボットͰߏ͢ΕプϩάϥϜ͕؆୯Ͱ͢ɻ
エレシリンダーὼͱަ6࣠ܕϩボットͰɺϩーコストͳ
ஔͱͳΓ·ͨ͠ɻ

第三工場 （半導体製造装置製作部門）
˟391-0013 כݝٶࢢ5740
T&L ɿ 0266�72�4401

˔ Ϛシχンάηンタ͔Βൃੜ͢Δクーϥントϛスト͔Β
モーター෦Λอ͢ޢΔͨΊɺΧバーΛ͠࡞·ͨ͠ɻ

2019ࡍࠃϩボットల アイエイアイブースʹͯ

50:04,ͷ)1Λ͝ཡ͍ͩ͘͞ɻ
IUUQT�//XXX.UPZPTL.DPm/
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アプリケーション事例

͓٬༷հ



ΞϓϦέʔγϣϯ58-1　ྫࣄ

ΞϓϦέʔγϣϯ事ྫ

౦༸ਫ਼機ࣜגۀձࣾ様ɺ࡞機ցಋମஔɺࣗ ಈंؔ࿈෦ͷൢചΛͯ͠ ͍Δਫ਼ີ࡞機ցメーΧーͰ͢ɻ
ΊΔηットアップメーΧーͰ͋ΓɺࠐΒൖૹஔɺ൚༻機͔Βઐ༻機ͱ͋ΒΏΔχーズΛऔΓ͔۩࣏
Λల։͞Ε͍ͯ·͢ɻۀࣄ٬ͷଟ様ͳཁʹԠ͑ɺސͷมԽ࣌

 ̞ ̖̞ ୲ऀ アイエイアイͷҹΛͯ͑͘ڭ ͍ͩ͞ɻ

 খ༷ ͓٬様ͱͷ仕様ଧͪ߹ΘͤͰɺʮアクνュエーターͰ͜Μͳಈ͖Λ͍ͤͨ͞ʯͱͳΔͱɺ 
ʮ͡Ό͋アイエイアイͰిಈԽ͠Α͏ʯͱݴΘΕ·͢ɻ
తʹՁ֨తʹ߹க͠ඇৗߏରͯ͠ɺ機ʹ్༺༺
͍͢Ͱ͢ɻ͍ʹ

 ̞ ̖̞ ୲ऀ エレシリンダーὼΛ࠾༻͖͔͚ͨͬ͠Λͯ͑͘ڭ ͍ͩ͞ɻ

 Ԯ༷ݪ లࣔձͰ࣮ͱՁ֨ΛͯݟɺͯͬΈΑ͏ͱ͍ࢥ·ͨ͠ɻ
コントϩーϥーଂͳͷʹՁ֨ͩͬͨͨΊɺৄ ͘͠
Λฉ͍ͯΈΔ͜ͱʹ͠·ͨ͠ɻ

 খ༷ ࠓ·ͰిಈԽ͠ͳ͔ͬͨͷɺアクνュエーター͕
 ՁͰ͋ͬͨͨΊͰ͢ɻバルブͱシリンダーͷඅ༻Ͱߴ
ిಈԽ͢Δͷग़དྷͳ͍ͱ͍ͯͬࢥ·͕ͨ͠ɺエレシリンダーὼͷΛฉ͍ͯΈΔͱ͔ͳΓ͍ۙՁ֨Ͱ͋Δ͜ͱ
ɻͨ͠·͖ڻʹ

 ̞ ̖̞ ୲ऀ エレシリンダーὼΛ൶ͷ։ดʹ༻ͯ͠Έͯɺ͍ ͔͕Ͱ͔͢ʁ

 খ༷ ఀࢭঢ়ଶ͔ΒՃ͠ɺݮ͢Δಈ͕࡞ͱͯスϜーズͰ͢ɻ 
൶ͷ։ดʹਓͷ҆全͕ؔΘΔͷͰɺՃݮ͕͔ͬ͠ΓコントϩールͰ͖Δͷ҆৺Ͱ͢ɻ

 ̞ ̖̞ ୲ऀ ౦༸ਫ਼機ۀ様ͷޙࠓͷϏδϣンΛͯ͑͘ڭ ͍ͩ͞ɻ

 খ༷ 仕ࣄΛ͍ͯ͠ΔதͰɺʮແਓԽʯͱݴΘΕΔΑ͏ʹͳ͖͍ͬͯͯ·͢ɻ 
Λストック͢Δɺ͢ࡐٵΔɺআ͢ࡐΔɺྡ ʹӡͿɺऩೲ͢ΔͳͲバリエーシϣンΛ͍͔ʹͭ Δ͔͘ͱ͍͏ͱ͜Ζ
͕՝Ͱ͢ɻ 
ଞͷ࡞機ցメーΧーͱҧ͏ͱ͜Ζɺ機ցͷൢച͚ͩͰͳ ʮ͘ϩボットͱ͍ܨͰシステϜԽ͢Δʯͱ͜ΖͰ͢ɻ
ฐࣾシステϜエンδχアリンάΛ͔ͯ͠׆機ցΛ͍ͯͬ࡞·͢ɻ 
͜ΕΛͬͱൃలͤ͞Δͷ͕ඪͰ͢ɻ

౦༸ਫ਼機業 ձࣾࣜג
ઌਐͷٕज़ྗͰϚβーϚγンΛੈʹૹΓग़͢

アイエイアイͷྫࣄ༺࠾

આ໌ྫࣄ༺࠾

$0.1"/: %"5"
本社工場
˟391-8585 כݝٶࢢ2715
T&L ɿ 0266�72�4135

第二工場 （精密部品製造）
˟399-0211 ݝਡ๚܊ݟ࢜ொ1-243ݟ࢜
T&L ɿ 0266�61�2025※写真は本社工場

୲ऀ༷ʹΠンλϏϡー খ༷ͱԮ͖͍ͩͨྗڠ͝ʹ༷ݪ·ͨ͠ɻ

ஔ໊শ ɿ Ϛγχンάηンλ ʢ575���ʣ

ࣗಈं෦ͷΛ͢Δਫ਼ີখܕϚシχンάηンタ（T7T331）Ͱ͢ɻ
൶։ดͷిಈԽΦプシϣンʹエレシリンダーὼʮ&$�4�ʯ͕ ඪ४࠾༻͞Ε·ͨ͠ɻ

ʪエアシリンダーͰͷ͓ࠔΓ͝ ͱʫ
൶ͷ։ดʹ҆全ੑ͕ΘΕΔ͕ɺՃݮΛࡉ͔ʹコントϩールग़དྷͳ͍ɻ
サイクルタイϜΛॖ͍͕ͤͨ͞ɺ以外ͷಈֻ͔͕ͯͬؒ࣌͠ʹ࡞·͍ͬͯΔɻ൶։ดͷスϐーυΛ上͛ͨͯ͘ ɺিܸ͕େ͖͘

ͳͬͯ͠·͏͜ ͱΛ͑ߟΔͱɺ上͛ΒΕͳ͍ɻ
ʪిಈԽͯ͠ վળ͞Εͨ ͱ͜ʫ

ߴͭͳΊΒ͔ͳىಈͱఀ͕ࢭͰ͖ΔΑ͏ʹͳΓɺಈ࡞ͷ҆ఆੑͱ҆全ੑ͕上͠·ͨ͠ɻ
アクνュエーター͕࠷దͳͰスϜーズʹಈ͘͜ ͱͰɺサイクルタイϜॖʹ͕᷷Γ·ͨ͠ɻ

&$�4�
؆୯Ͱੑߴ能ͳ̎ؒҠಈʹಛԽͨ͠ɺ
コントϩーϥーଂͷిಈアクνュエーターͰ͢ɻ
Ճɾɾݮ（A7D）Λݸผʹɺ
ҙͷ数ͰௐͰ͖·͢ɻ
プϩάϥϜレスͰͲͳͨͰ؆୯ʹ
Δ͢࡞ૢ ͱ͕͜Մ能Ͱ͢ɻ

൶ͷ։ดʹ༻

ࣸਅ 様ɹӈɿখ෦ݪɿԮࠨ

౦༸ਫ਼機ۀ様ʹ͝ྗڠ͖ɺ൶ͷ։ดʹエレシリン
ダーὼ͕ 機ցΛల͍ࣔͨ͠·ͨ͠ɻ࡞Εͨ͞༺
6࣠ϩボットΛܕ機ցલʹアイエイアイͷަ࡞
ઃஔ͠ɺϫークΛϩーσΟンά͠·͢ɻϩーダーアン
ϩーダーਨଟؔઅϩボットΛ༻͍Δ͜ͱ͕ଟ͍Ͱ
͕͢ɺަϩボットͰߏ͢ΕプϩάϥϜ͕؆୯Ͱ͢ɻ
エレシリンダーὼͱަ6࣠ܕϩボットͰɺϩーコストͳ
ஔͱͳΓ·ͨ͠ɻ

第三工場 （半導体製造装置製作部門）
˟391-0013 כݝٶࢢ5740
T&L ɿ 0266�72�4401

コントϩーϥーଂͷిಈアクνュエーターͰ͢ɻ

˔ Ϛシχンάηンタ͔Βൃੜ͢Δクーϥントϛスト͔Β
モーター෦Λอ͢ޢΔͨΊɺΧバーΛ͠࡞·ͨ͠ɻ

2019ࡍࠃϩボットల アイエイアイブースʹͯ

50:04,ͷ)1Λ͝ཡ͍ͩ͘͞ɻ
IUUQT�//XXX.UPZPTL.DPm/
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ボトルͷथࢷΩϟップΛѹೖ͢Δஔ1.

ΩϟップΛѹೖ͢ΔࡍʹエアシリンダーΛ༻ͯ͠ ͍·͠ ͕ͨɺѹೖ࣌ͷ͕Βͭ ͷ͘ͰɺϫークมܗͳͲ ΑʹΔෆྑ6 ͱ̀ͳΓɺ
ෆྑഇغΛ͠ ͍ͯ·͠ ͨɻ
·ͨɺエアシリンダーɺԼ߱தͷม͕ߋෆՄ能ͳͨΊɺՃͱѹೖͷ͕ಉ͡Ͱ ɻ͢サイクルタイϜΛॖ͢ΔʹɺԼ߱
ΛΊɺͳ͓͔ͭΩϟップΛഁଛͤ͞ͳ͍Α͏ ʹスϐコンͰエアྔΛඍௐ͢Δඞཁ͕ Γ͋· ɻ͢
͜ΕΛϥδアルシリンダー（RCP6-RRA6C）ʹ ஔͨ͑ ͱ͜ͰɺサイクルタイϜॖͱෆྑΛେ෯ʹվળ͢Δ͜ ͱ͕Ͱ͖·͠ ͨɻ·ͨɺ
͜Ε·ͰϩッυͷৼΕࢭͷͨΊɺダブルΨイυ͖エアシリンダーΛ༻ͯ͠ ͍·͕ͨ͠ɺ外͚Ψイυ͕ෆཁͳϥδアルシリン
ダーΛ࠾༻ͨ͠ ͱ͜Ͱஔ͕シンプルʹͳΓ·͠ ͨɻ

RCP6-RRA6C
ϥδアルシリンダーὼ

不良率大幅改善
ラジアルシリンダー採用で装置のシンプル化を実現

置֓ཁ コンϕアー上ΛྲྀΕͯ͘ ΔथࢷボトルʹӷΛॆరޙɺΩϟップΛஔ͖ѹೖ͠· ɻ͢

վળ༰ ΩϟップΛथࢷボトルʹѹೖ͢ΔࡍʹϥδアルシリンダーΛ࠾༻ɻ

։ดࣜथࢷΩϟップ
（ѹೖணタイプ）

थࢷボトル

ΤΞγϦϯμʔ �̏̐ ඵ �̏̌ ඵ
ɾԼ߱தͷม͕ߋෆՄͰ͢ɻ
ɾΩϟοϓͱͷ৮࣌ͷিܸΛ͑ΔͨΊɺ
ɹߴҠಈ͕ෆՄͰ͢ɻ

�
ɾɺՃɺݮͷઃఆ͕ՄͰ͢ɻ
ɾԡ͚ػͰɺԼ߱ߴʹ࣌ɺ
ɹѹೖ࣌ͷӡసΛ͍ͯͬߦ·͢ɻ�

ロボシリンダー

ߴ
Լ߱


ѹೖ

ߴ
্ঢ


Լ߱

ߴ
্ঢ

ΤΞγϦϯμʔ �� ��
ɾΤΞѹͷมಈʹΑΓෆྑ͕ൃੜ͠·͢ɻ
ʢෆ۩߹ൃੜ࣌ʹɺͷඍௐΛ
ɹ࣮͍ͯ͠ࢪ·͢ɻʣ

�
�

ɾԡ͚ػΛ༻͠·ͨ͠ɻ
ɾԡ͚ྗҙʹઃఆՄͰ͢ɻ

ロボシリンダー

ඞཁੜ࢈ ̍̌ ɼ̌̌̌ ຊʗ
һۀ࡞ ໊̍

ਓ݅අ ɼ̍̔̌̌ ԁʗؒ࣌ �yஔʹ̐ ̑̌ ԁʗஔ
һ1ਓͰ�ஔΛ୲͍ͯ͠·͢ɻۀ࡞

ؒՔಇ ̎̑ ̌
ϫʔΫݪՁ ԁ̔ʢϘτϧ༰ثɺΩϟοϓʣ

ʢ1ʣ�݅ ʢ�ʣΤΞγϦϯμʔ�ͱ�ϩϘγϦϯμʔͷൺֱ
߲目 ΤΞγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ ϩϘγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ

αΠΫϧλΠϜ �̏̐ ඵ �̏�ඵ

ؒ࣌ۀ࡞
ɽ̑ؒ࣌̕ʗ

	௨ৗɿ̍ ɼ̌̌̌ ຊ̌�̫ �̏ ɽ̐ඵ
�́̏ ɼ̐̌̌ ඵ̌


ɽ̔̏ؒ࣌ʗ
ʢ௨ৗɿ̍ ɼ̌̌̌ ຊ̌�̫ �̏ ඵ

�́̏ ɼ̌̌̌ ඵ̌ʣ

ਓ݅අ
ɼ̍̌̒̔ ɼ̓̑̌ ԁʗ
ɽ̫̑̕�ؒ࣌ �̐ ̑̌ ԁ�̫ �̎ ̑̌ 

�́̍ ɼ̌̒ ɼ̔̑̓ ԁ̌

̏̕ ɼ̏̓̑̌ ԁʗ
ɽ̫̔̏�ؒ࣌ �̐ ̑̌ ԁ�̫ �̎ ̑̌ 

�́̕ ̏̏ ɼ̓̑ ԁ̌

ෆྑഇغ
ɼ̍̎̌̌ ɼ̌̌̌ ԁʗ
	̒ ̌̌ ຊ�̫ �̎ ̑̌ �̫ �̔ ԁ�
ʹ̍ ɼ̎̌ ɼ̌̌̌ ԁ̌


ԁ̌ʗ

ʢ�ʣίετμϯޮՌɹ

不良率大幅改善

コストダウン効果

サイクルタイム短縮達成

ΤΞγϦϯμʔ ロボシリンダー

ਓ ݅ අ ɼ̍̒̌ ɼ̔̑̓ ԁ̌ʵ̕ ̏̏ ɼ̓̑ ԁ̌ʹ ̍̏ ɼ̑̌̌ ԁ̌

ෆྑഇغ ɼ̍̌̎ ɼ̌̌̌ ԁ̌ʵ ԁ̌ʹ̍ ɼ̎̌ ɼ̌̌̌ ԁ̌

ֹࠩʹ̍ ɼ̏̏̑ ɼ̌̌̌ ԁ

結果
ϩϘγϦϯμʔͷ࠾༻ʹΑΓɺؒͰ
人件費ʴ不良廃棄 ＝ １，３３５，０００円ͷ
ίετμϯΛ࣮ݱ

ಈըͪ͜Β͔Β͝ཡͩ͘ ͍͞ɻ
IUUQT�//XXX.JBJ-SPCPU.DP.KQ/TQI/FY/
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ボトルͷथࢷΩϟップΛѹೖ͢Δஔ1.

ΩϟップΛѹೖ͢ΔࡍʹエアシリンダーΛ༻ͯ͠ ͍·͠ ͕ͨɺѹೖ࣌ͷ͕Βͭ ͷ͘ͰɺϫークมܗͳͲ ΑʹΔෆྑ6 ͱ̀ͳΓɺ
ෆྑഇغΛ͠ ͍ͯ·͠ ͨɻ
·ͨɺエアシリンダーɺԼ߱தͷม͕ߋෆՄ能ͳͨΊɺՃͱѹೖͷ͕ಉ͡Ͱ ɻ͢サイクルタイϜΛॖ͢ΔʹɺԼ߱
ΛΊɺͳ͓͔ͭΩϟップΛഁଛͤ͞ͳ͍Α͏ ʹスϐコンͰエアྔΛඍௐ͢Δඞཁ͕ Γ͋· ɻ͢
͜ΕΛϥδアルシリンダー（RCP6-RRA6C）ʹ ஔͨ͑ ͱ͜ͰɺサイクルタイϜॖͱෆྑΛେ෯ʹվળ͢Δ͜ ͱ͕Ͱ͖·͠ ͨɻ·ͨɺ
͜Ε·ͰϩッυͷৼΕࢭͷͨΊɺダブルΨイυ͖エアシリンダーΛ༻ͯ͠ ͍·͕ͨ͠ɺ外͚Ψイυ͕ෆཁͳϥδアルシリン
ダーΛ࠾༻ͨ͠ ͱ͜Ͱஔ͕シンプルʹͳΓ·͠ ͨɻ

RCP6-RRA6C
ϥδアルシリンダーὼ

不良率大幅改善
ラジアルシリンダー採用で装置のシンプル化を実現

置֓ཁ コンϕアー上ΛྲྀΕͯ͘ ΔथࢷボトルʹӷΛॆరޙɺΩϟップΛஔ͖ѹೖ͠· ɻ͢

վળ༰ ΩϟップΛथࢷボトルʹѹೖ͢ΔࡍʹϥδアルシリンダーΛ࠾༻ɻ

։ดࣜथࢷΩϟップ
（ѹೖணタイプ）

थࢷボトル

ΤΞγϦϯμʔ �̏̐ ඵ �̏̌ ඵ
ɾԼ߱தͷม͕ߋෆՄͰ͢ɻ
ɾΩϟοϓͱͷ৮࣌ͷিܸΛ͑ΔͨΊɺ
ɹߴҠಈ͕ෆՄͰ͢ɻ

�
ɾɺՃɺݮͷઃఆ͕ՄͰ͢ɻ
ɾԡ͚ػͰɺԼ߱ߴʹ࣌ɺ
ɹѹೖ࣌ͷӡసΛ͍ͯͬߦ·͢ɻ�

ロボシリンダー

ߴ
Լ߱


ѹೖ

ߴ
্ঢ


Լ߱

ߴ
্ঢ

ΤΞγϦϯμʔ �� ��
ɾΤΞѹͷมಈʹΑΓෆྑ͕ൃੜ͠·͢ɻ
ʢෆ۩߹ൃੜ࣌ʹɺͷඍௐΛ
ɹ࣮͍ͯ͠ࢪ·͢ɻʣ

�
�

ɾԡ͚ػΛ༻͠·ͨ͠ɻ
ɾԡ͚ྗҙʹઃఆՄͰ͢ɻ

ロボシリンダー

ඞཁੜ࢈ ̍̌ ɼ̌̌̌ ຊʗ
һۀ࡞ ໊̍

ਓ݅අ ɼ̍̔̌̌ ԁʗؒ࣌ �yஔʹ̐ ̑̌ ԁʗஔ
һ1ਓͰ�ஔΛ୲͍ͯ͠·͢ɻۀ࡞

ؒՔಇ ̎̑ ̌
ϫʔΫݪՁ ԁ̔ʢϘτϧ༰ثɺΩϟοϓʣ

ʢ1ʣ�݅ ʢ�ʣΤΞγϦϯμʔ�ͱ�ϩϘγϦϯμʔͷൺֱ
߲目 ΤΞγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ ϩϘγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ

αΠΫϧλΠϜ �̏̐ ඵ �̏�ඵ

ؒ࣌ۀ࡞
ɽ̑ؒ࣌̕ʗ

	௨ৗɿ̍ ɼ̌̌̌ ຊ̌�̫ �̏ ɽ̐ඵ
�́̏ ɼ̐̌̌ ඵ̌


ɽ̔̏ؒ࣌ʗ
ʢ௨ৗɿ̍ ɼ̌̌̌ ຊ̌�̫ �̏ ඵ

�́̏ ɼ̌̌̌ ඵ̌ʣ

ਓ݅අ
ɼ̍̌̒̔ ɼ̓̑̌ ԁʗ
ɽ̫̑̕�ؒ࣌ �̐ ̑̌ ԁ�̫ �̎ ̑̌ 

�́̍ ɼ̌̒ ɼ̔̑̓ ԁ̌

̏̕ ɼ̏̓̑̌ ԁʗ
ɽ̫̔̏�ؒ࣌ �̐ ̑̌ ԁ�̫ �̎ ̑̌ 

�́̕ ̏̏ ɼ̓̑ ԁ̌

ෆྑഇغ
ɼ̍̎̌̌ ɼ̌̌̌ ԁʗ
	̒ ̌̌ ຊ�̫ �̎ ̑̌ �̫ �̔ ԁ�
ʹ̍ ɼ̎̌ ɼ̌̌̌ ԁ̌


ԁ̌ʗ

ʢ�ʣίετμϯޮՌɹ

不良率大幅改善

コストダウン効果

サイクルタイム短縮達成

ΤΞγϦϯμʔ ロボシリンダー

ਓ ݅ අ ɼ̍̒̌ ɼ̔̑̓ ԁ̌ʵ̕ ̏̏ ɼ̓̑ ԁ̌ʹ ̍̏ ɼ̑̌̌ ԁ̌

ෆྑഇغ ɼ̍̌̎ ɼ̌̌̌ ԁ̌ʵ ԁ̌ʹ̍ ɼ̎̌ ɼ̌̌̌ ԁ̌

ֹࠩʹ̍ ɼ̏̏̑ ɼ̌̌̌ ԁ

結果
ϩϘγϦϯμʔͷ࠾༻ʹΑΓɺؒͰ
人件費ʴ不良廃棄 ＝ １，３３５，０００円ͷ
ίετμϯΛ࣮ݱ

ಈըͪ͜Β͔Β͝ཡͩ͘ ͍͞ɻ
IUUQT�//XXX.JBJ-SPCPU.DP.KQ/TQI/FY/
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シϟンプーΛボトルʹॆర͢Δஔ2.

ϩボシリンダーɺҠಈதͷม͕ߋͰ͖ΔͷͰɺӷ໘ͷ上ঢʹ߹ͤͨϊズルઌͷҠಈ͕Ͱ͖·͢ɻ͜ ͷͨΊɺϊズルઌͱ
ӷ໘ͷڑΛৗʹҰఆʹอͭ ͱ͕͜Ͱ͖ΔΑ͏ ʹͳΓɺుग़ྔΛ૿ͯ͠ ॆరΛ͜͏ߦ ͱ͕Ͱ Δ͖Α͏ ʹͳΓ·͠ ͨɻ

ʪϩボシリンダーͷ߹ʫ
ϩボシリンダーͰɺͦ ΕͧΕͷボトルサイズ
ʹ߹ΘͤͨプϩάϥϜΛ͋Β͔͡Ί࡞ͯ͠
͓͘͜ ͱ͕Ͱ͖·͢ɻボトルサイズΛม͢ߋΔ
ͱ͖ ɺプϩάϥϜΛସ͑Δ͚ͩͰ ɻ͢

ボトル͞ߴʹΑͬ ͯஅ໘ੵ͕ҟͳΔܗঢ়Ͱ ɻ͢ӷͷుग़ྔҰఆͷͨΊɺஅ໘ੵʹΑͬ ͯӷ໘ͷ上ঢ͕มԽ͠· ɻ͢
ボトルԼ෦Ͱӷ໘ͷ上ঢ͍ͷͰɺϊズル͕ӷ໘͔ΒΕ๐ཱ͕ͪൃੜ͠·͢ɻ๐͕ボトルͷ外෦ʹ͋;ΕΔͱϥインΛࢭ
Ίͳ͚ΕͳΓ·ͤΜɻ
ରʹɺボトル上෦Ͱӷ໘ͷ上ঢ͕͍ͷͰɺϊズル͕ӷ໘ʹۙ ͳ͘Γ·͢ɻϊズル͕ӷ໘ʹ৮͢Δͱɺӷʹ೪ੑ͕͋ΔͨΊ
外ଆʹணͯ͠ʹ࣌Ҿ͖͕ൃੜ͠ɺボトルͷഉग़ࢳ ͠·͍· ɻͦ͢ ͷͨΊɺుग़ྔΛݮΒ͠ ͍ͯ· ɻ͢

ᶃഉग़ଆボトルストッパー͕લਐ͠· ɻ͢
ᶄڅڙଆボトルストッパー͕ޙୀ͠ɺۭ ボトルΛ͠څڙ· ɻ͢
ᶅڅڙଆボトルストッパー͕લਐ͠ɺۭ ボトルͷҐஔΛܾΊ· ɻ͢
ᶆϊズル͕上ঢ͠ͳ͕ΒॆరΛ͍ߦ· ɻ͢
ᶇॆరޙྃɺഉग़ଆストッパー͕ޙୀ͠ɺボトルΛഉग़͠· ɻ͢

RCP6-WRA12R

移動中の速度変更により
稼働時間を18％短縮

置֓ཁ シϟンプーΛボトル6ຊʹಉ࣌ʹॆర͠· ɻ͢
ボトル500mLͱ250mLͷ2種ྨ Γ͋· ɻ͢

վળ༰ ॆరஔʹ༻ͯ͠ ͍ΔエアシリンダーΛ
ϥδアルシリンダーʹஔ͑ɻ

ʪエアシリンダーͷ߹ʫ
ɾサイズҧ͍ͷボトル̎種ྨ	500mLɺ250mL
 ͷॆరΛಉ͡ஔͰରԠͯ͠ ͍· ɻ͢
ɾॆ ర͢ΔボトルサイズʹΑͬ ϊͯズルͷ上ঢΛม͢ߋΔඞཁ͕ Γ͋· ɻ͢
ɾஈऔΓସ͑11ճ͍ߦ· ɻ͢
ɾスϐコンͷௐΛؚΉஈऔΓସ͑ʹɺ20分以上͔͔Γ· ɻ͢

ʢ�ʣίετμϯޮՌɹ

段取り替え時間の短縮

コストダウン効果

吐出量を増やして、充填時間を短縮

ΤΞγϦϯμʔ ロボシリンダー

ઃඋՔಇ࣌ ʢؒʣ ̍̌ ɽ̌ؒ࣌ʵ ɽ̔̎ؒ࣌ʹ ɽ̍̔ݮؒ࣌

ਓ݅අʢؒʣ ɼ̐̎̏ ɼ̌̌̌ ԁ̌ʵ ɼ̏̐̑ ɼ̎̌̐ ԁ̌ʹ̓̓ ɼ̓̌̒ ԁ̌ݮ

結果
ϩϘγϦϯμʔͷ࠾༻ʹΑΓɺ
αΠΫϧλΠϜ͕ॖ͠ɺஈऔΓସ͑0.2ؒ࣌Λ࣮ݱ
設備稼働時間 ＝ １８%ͷॖɺ
人件費 ＝ ７７７，６０0円ͷ
ίετμϯ͕Ͱ͖·ͨ͠ɻ

充填時間ʢॆరؒ࣌ͱɺϊζϧԼ߱ޙʹॆరΛ։͔ͯ࢝͠Βॆరྃ·Ͱͷుग़ؒ࣌Ͱ͢ɻ

ΤΞγϦϯμʔ ロボシリンダー

���N- λΠϓ���� ඵ ���N- λΠϓ���� ඵ
���N- λΠϓ���� ඵ ���N- λΠϓ���� ඵ

段取り替え
時間

ΤΞγϦϯμʔ ロボシリンダー

�� �ɽ�
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ਓ݅අ ɼ̍̔̌̌ ԁؒ࣌�
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ࣜܕ Ձ֨
3$16�83"123�8"�421�6�200�13�.
1$0/�$#�421�8"*�/1�2�0

ʢ1ʣ�݅

ʢ�ʣ࠾༻ϩϘγϦϯμʔՁ֨

ʢ�ʣΤΞγϦϯμʔͱϩϘγϦϯμʔͷൺֱ
߲目 ΤΞγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ ϩϘγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ

αΠΫϧ
λΠϜ

̑̌ Ň-λΠϓ
�̒̔ ඵ

̑̌ Ň-λΠϓ
�̑̔ ඵ

̎̑ Ň-λΠϓ
�̒̒ ඵ

̎̑ Ň-λΠϓ
�̑̒ ඵ

ઃඋ
Քಇؒ࣌ ̍̌ �̌ �ؒ࣌ �̔̎ �ؒ࣌

ਓ݅අ ɼ̐̏̎̌ ɼ̌̌̌ ԁ� ɼ̏̑̐̎ ɼ̐̌̌ ԁ�
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ಈ࡞
આ໌

ಈ࡞
આ໌

վળ
ޮՌ

৯ɾҩༀۀք

シϟンプーΛボトルʹॆర͢Δஔ2.

ϩボシリンダーɺҠಈதͷม͕ߋͰ͖ΔͷͰɺӷ໘ͷ上ঢʹ߹ͤͨϊズルઌͷҠಈ͕Ͱ͖·͢ɻ͜ ͷͨΊɺϊズルઌͱ
ӷ໘ͷڑΛৗʹҰఆʹอͭ ͱ͕͜Ͱ Δ͖Α͏ ʹͳΓɺుग़ྔΛ૿ͯ͠ ॆరΛ͜͏ߦ ͱ͕Ͱ Δ͖Α͏ ʹͳΓ·͠ ͨɻ

ʪϩボシリンダーͷ߹ʫ
ϩボシリンダーͰɺͦ ΕͧΕͷボトルサイズ
ʹ߹ΘͤͨプϩάϥϜΛ͋Β͔͡Ί࡞ͯ͠
͓͘͜ ͱ͕Ͱ͖·͢ɻボトルサイズΛม͢ߋΔ
ͱ͖ ɺプϩάϥϜΛସ͑Δ͚ͩͰ ɻ͢

ボトル͞ߴʹΑͬ ͯஅ໘ੵ͕ҟͳΔܗঢ়Ͱ ɻ͢ӷͷుग़ྔҰఆͷͨΊɺஅ໘ੵʹΑͬ ͯӷ໘ͷ上ঢ͕มԽ͠· ɻ͢
ボトルԼ෦Ͱӷ໘ͷ上ঢ͍ͷͰɺϊズル͕ӷ໘͔ΒΕ๐ཱ͕ͪൃੜ͠·͢ɻ๐͕ボトルͷ外෦ʹ͋;ΕΔͱϥインΛࢭ
Ίͳ͚ΕͳΓ·ͤΜɻ
ରʹɺボトル上෦Ͱӷ໘ͷ上ঢ͕͍ͷͰɺϊズル͕ӷ໘ʹۙ ͳ͘Γ·͢ɻϊズル͕ӷ໘ʹ৮͢Δͱɺӷʹ೪ੑ͕͋ΔͨΊ
外ଆʹணͯ͠ʹ࣌Ҿ͖͕ൃੜ͠ɺボトルͷഉग़ࢳ ͠·͍· ɻͦ͢ ͷͨΊɺుग़ྔΛݮΒ͠ ͍ͯ· ɻ͢

ᶃഉग़ଆボトルストッパー͕લਐ͠· ɻ͢
ᶄڅڙଆボトルストッパー͕ޙୀ͠ɺۭ ボトルΛ͠څڙ· ɻ͢
ᶅڅڙଆボトルストッパー͕લਐ͠ɺۭ ボトルͷҐஔΛܾΊ· ɻ͢
ᶆϊズル͕上ঢ͠ͳ͕ΒॆరΛ͍ߦ· ɻ͢
ᶇॆరޙྃɺഉग़ଆストッパー͕ޙୀ͠ɺボトルΛഉग़͠· ɻ͢

RCP6-WRA12R

移動中の速度変更により
稼働時間を18％短縮

置֓ཁ シϟンプーΛボトル6ຊʹಉ࣌ʹॆర͠· ɻ͢
ボトル500mLͱ250mLͷ2種ྨ Γ͋· ɻ͢

վળ༰ ॆరஔʹ༻ͯ͠ ͍ΔエアシリンダーΛ
ϥδアルシリンダーʹஔ͑ɻ

ʪエアシリンダーͷ߹ʫ
ɾサイズҧ͍ͷボトル̎種ྨ	500mLɺ250mL
 ͷॆరΛಉ͡ஔͰରԠͯ͠ ͍· ɻ͢
ɾॆ ర͢ΔボトルサイズʹΑͬ ϊͯズルͷ上ঢΛม͢ߋΔඞཁ͕ Γ͋· ɻ͢
ɾஈऔΓସ͑11ճ͍ߦ· ɻ͢
ɾスϐコンͷௐΛؚΉஈऔΓସ͑ʹɺ20分以上͔͔Γ· ɻ͢

ʢ�ʣίετμϯޮՌɹ

段取り替え時間の短縮

コストダウン効果

吐出量を増やして、充填時間を短縮

ΤΞγϦϯμʔ ロボシリンダー

ઃඋՔಇ࣌ ʢؒʣ ̍̌ ɽ̌ؒ࣌ʵ ɽ̔̎ؒ࣌ʹ ɽ̍̔ݮؒ࣌

ਓ݅අʢؒʣ ɼ̐̎̏ ɼ̌̌̌ ԁ̌ʵ ɼ̏̐̑ ɼ̎̌̐ ԁ̌ʹ̓̓ ɼ̓̌̒ ԁ̌ݮ

結果
ϩϘγϦϯμʔͷ࠾༻ʹΑΓɺ
αΠΫϧλΠϜ͕ॖ͠ɺஈऔΓସ͑0.2ؒ࣌Λ࣮ݱ
設備稼働時間 ＝ １８%ͷॖɺ
人件費 ＝ ７７７，６０0円ͷ
ίετμϯ͕Ͱ͖·ͨ͠ɻ

充填時間ʢॆరؒ࣌ͱɺϊζϧԼ߱ޙʹॆరΛ։͔ͯ࢝͠Βॆరྃ·Ͱͷుग़ؒ࣌Ͱ͢ɻ

ΤΞγϦϯμʔ ロボシリンダー

���N- λΠϓ���� ඵ ���N- λΠϓ���� ඵ
���N- λΠϓ���� ඵ ���N- λΠϓ���� ඵ

段取り替え
時間

ΤΞγϦϯμʔ ロボシリンダー

�� �ɽ�

ඞཁੜ࢈ ̑̌ Ň-λΠϓɿ̍ ɼ̒̌̌̌ ຊ�
̎̑ Ň-λΠϓɿ̍ ɼ̑̌̌̌ ຊ�

ਓ݅අ ɼ̍̔̌̌ ԁؒ࣌�
ؒՔಇ ̎̐ ̌

ࣜܕ Ձ֨
3$16�83"123�8"�421�6�200�13�.
1$0/�$#�421�8"*�/1�2�0

ʢ1ʣ�݅

ʢ�ʣ࠾༻ϩϘγϦϯμʔՁ֨

ʢ�ʣΤΞγϦϯμʔͱϩϘγϦϯμʔͷൺֱ
߲目 ΤΞγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ ϩϘγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ

αΠΫϧ
λΠϜ

̑̌ Ň-λΠϓ
�̒̔ ඵ

̑̌ Ň-λΠϓ
�̑̔ ඵ

̎̑ Ň-λΠϓ
�̒̒ ඵ

̎̑ Ň-λΠϓ
�̑̒ ඵ

ઃඋ
Քಇؒ࣌ ̍̌ �̌ �ؒ࣌ �̔̎ �ؒ࣌

ਓ݅අ ɼ̐̏̎̌ ɼ̌̌̌ ԁ� ɼ̏̑̐̎ ɼ̐̌̌ ԁ�

ಈըͪ͜Β͔Β͝ཡͩ͘ ͍͞ɻ
IUUQT�//XXX.JBJ-SPCPU.DP.KQ/TQI/FY/
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౾ೕ ʹ͕Γ

RCP5W-RA6

ϩボシリンダーͰ࣮ͨ͠ݱಈ࡞

ಈ࡞ύλʔϯ
ᶃ̝ ӷ໘ۙ ·͘ͰߴԼ߱
ᶄ̝ ೖ࣌ɺԼ （߱ඈࢄࢭ）
ᶅ̝ தԼ߱
ᶆ̝  ӷ2ؒͷҐஔΛ͞·͟·ͳ 

パターンͰԟ෮͠30分֧ؒ፩
ᶇ̝ ऴྃޙɺத上ঢ
ᶈ̝ Ҿ͖ൈ͖࣌ɺ上ঢ（ඈࢄࢭ）
ᶉ̝ スタートҐஔ·Ͱߴ上ঢ

ελʔτҐஔ

֧፩্ݶҐஔ

֧፩ԼݶҐஔ

ӷ໘

ఈ໘

1

2

3 5

6

7

4

ߴ த

食品・医薬品業界

3. ౾ೕͱʹ͕Γͷ֧፩ஔ ಈըͪ͜Β͔Β͝ཡͩ͘ ͍͞ɻ
IUUQT�//XXX.JBJ-SPCPU.DP.KQ/TQI/FY/

品質の安定化と人件費削減により
年間138万円コストダウン

౾ͷఔͰɺ౾ೕΛྫྷ٫͠ʹ͕Γͱ߹Θ֧ͤͯ፩͢ΔஔͰ͢ɻ

खۀ࡞ʹΑΔ౾ೕͱʹ͕Γͷ֧፩ΛϩボシリンダーΛ࠾༻ͯ͠ ࣗಈԽ͠·ͨ͠ɻ

置֓ཁ
վળ༰
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౾ɺ͢ΔఔͰͷ౾ೕͱʹ͕Γͷࠞ͟Γ۩߹ʹΑͬͯ （࣭ຯɺ͞ݻ）͕ ܾ·Γ·͢ɻ  
ਓखͰ͔͖ࠞͥͨ߹ɺقઅ（Թ࣪ͷมԽ）ࠞͥΔճ数ɺྗ ՃݮͳͲʹΑΓ࣭ʹΒ͖͕ͭ͋ΔͨΊɺ3ˋͷෆྑ͕ൃ
ੜ͠·͢ɻࠓճɺ࣭ͷ҆ఆԽͷͨΊɺ͜ ͷ֧፩ఔͷࣗಈԽΛݕ౼͠·ͨ͠ɻ

エアシリンダーΛ༻ͨ͠߹ͱϩボシリンダーΛ༻ͨ͠߹ͷੑ能ൺֱΛ͍ߦɺϩボシリンダーΛ࠾༻͢Δ ͱ͜Ͱվળ՝Λ
解ܾ͠·ͨ͠ɻ

運転条件を簡単に設定変更
ैདྷͷ֧፩खۀ࡞Ͱࠞͥ۩߹Λௐͯ͠ ͍·ͨ͠ɻӡస͕݅ҰఆͰͳ͍ͨΊࣗಈԽ͕ࠔͰͨ͠ɻ  
͜ͷΑ͏ͳෳࡶͳௐ͕ඞཁͳۀ࡞ΛࣗಈԽ͢ΔͨΊʹɺӡస݅Λ؆୯ʹมߋͰ͖Δ ͱ͕͜ٻΊΒΕ·͢ɻ  
ϩボシリンダーͷ߹ɺઐ༻πールͰಈ࡞σータΛೖྗ͢Δ͚ͩͰҐஔɺɺՃɺݮΛҙʹઃఆͰ͖·͢ɻ

ҐஔͷઃఆʹɺΦʔτεΠονͱγϣοΫΞϒιʔόʔͷऔ͚Ґஔͷ
ௐ͕ඞཁͰ͢ɻͷઃఆɺεϐίϯͰΤΞྔͷௐ͕ඞཁͰ͢ɻ
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εϐίϯௐ

ΦʔτεΠονௐ
γϣοΫΞϒιʔόʔௐ

ΤΞγϦϯμʔ ロボシリンダー

さまざまな速度パターンで効率の良い撹拌を実現
ɺͦ͠༺ͷ݁ՌɺシリンダーΛ3ݧ࣮ ͷઌʹऔ͚ΒΕͨ፩プレートΛ౾ೕͱ 
ʹ͕Γͷೖͬͨ༰ثͷதͰ上Լͤ͞Δ ͱ͜Ͱ፩͕Ͱ͖Δ ͱ͕͜Θ͔Γ·ͨ͠ɻ（ӈਤ）  
͞Βʹޮྑ͘፩͢ΔͨΊʹɺ3ͷシリンダーͷΛ͞·͟·ʹมԽͤ͞  ͯ
ಈ͔͢ඞཁ͕͋Δ ͱ͜Θ͔Γ·ͨ͠ɻ  
ϩボシリンダーͰɺϙδシϣン͝ͱͷɺՃɺݮͷઃఆ͕Մ能Ͱ͢ɻ  
·ͨҠಈதͷͷมߋ؆୯ʹઃఆͰ͖·͢ɻ

ಈ࡞தͷมߋͰ͖·ͤΜɻ�
�Γͷઃఆؼͱ͖ߦ
Ҏ֎؆୯ʹ�
Ͱ͖·ͤΜɻ

ΤΞγϦϯμʔ༺࠾ ロボシリンダー
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0.30
.ˎˎ ˎ

ଟ
ҐஔܾΊ ԡ͚

κʔϯ
ग़ྗ

ɾՃݮ
ઃఆػ

Ґஔࢭఀ
ฤूը໘

ɾՃɾݮ
ҙʹઃఆͰ͖·͢ɻ

コストダウン効果
ʢ1ʣ�݅��
ඞཁੜ࢈ 1��ஸʗ�ʢ1ஔʣ
һۀ࡞ 1໊
ਓ݅අ 1���ԁʗؒ࣌

ؒՔಇ ���
ྉඅࡐ 1��ԁʗஸ

�

ʢ�ʣίετμϯޮՌ��
ਓ�ख ロボシリンダー

֧፩ఔਓ݅අ 1296000ԁʵ 0ԁʹ1296000ԁ
ෆྑഇغ 86400ԁʵ 0ԁʹ 86400ԁ

ֹࠩ�́ �1������ԁ

� ϩϘγϦϯμʔͷ࠾༻ʹΑΓɺؒͰ
人件費＋不良廃棄 ＝ 1,382,400円ͷ�
ίετμϯΛ࣮ݱ

結果

点

վળ
ޮՌ

֧፩プレート

ʢ�ʣਓखʹΑΔۀ࡞ͱϩϘγϦϯμʔͷൺֱ��
߲目 ਓखʹΑΔۀ࡞ ϩϘγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ

ؒ࣌ۀ࡞ 1��
ʢ֧፩30ۀ࡞ʗճ�̫ 6ճʗ�́ �180ʣ

1��
ʢ֧፩30ۀ࡞ʗճ�̫ �6ճʗ�́ �180ʣ

֧፩ఔ
ਓ݅අ

1������ԁʗ
ʢ180�̫ �1800ԁ�̫ �240�

�́1296000ԁʣ
�ԁ

ෆྑഇغ
�����ԁʗ

ʢ120ஸʗ�̫ �ෆྑ3 �̫̀ ྉඅ100ԁࡐ�
�̫240�́ �86400ԁʣ

�ԁ
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食品・医薬品業界

4. ା٧ΊアイスΩϟンσΟーͷൖૹஔ ಈըͪ͜Β͔Β͝ཡͩ͘ ͍͞ɻ
IUUQT�//XXX.JBJ-SPCPU.DP.KQ/TQI/FY/

最適な加速度で
廃棄数を約83％削減

แ͞ΕͨアイスΩϟンσΟー（以߱アイスͱݺͿ）Λɺ  
ఔͰ͢ɻൖૹコンϕアー͔Βശ٧Ίϥイン༻コンϕアーҠ͢

アイスΛシューターԡ͠ग़͢エアシリンダーΛϩボシリンダーʹஔ͑·ͨ͠ɻ

置֓ཁ

վળ༰

ᶃ แ͞Εͨアイス͕ൖૹコンϕアーΛྲྀΕ͖ͯ·͢ɻ
ᶄ ྲྀΕ͖ͯͨアイスϩボシリンダーʹΑͬͯ6ݸ·ͱΊͯԡ͠ग़͞Ε·͢ɻ
ᶅ ԡ͠ग़͞Εͨ6ݸͷアイスΛɺシューターΛ௨ͯ͠ ശ٧Ίϥイン༻コンϕアーҠ͠·͢ɻ

ಈ࡞
આ໌

シューター

ശ٧Ίϥイン༻
コンϕアー

ԡ͠ग़͠プレート


ൖૹコンϕアー
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RCP6-TA6R
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ɺʹࡍɺアイスΛԡ͠ग़࣌͢༺ճͷ͓٬様ͷ߹ɺエアシリンダーࠓ
アイスͷ͕ାΛಥ͖ഁͬͯ͠·͏͜ ͱ͕͋Γ·͠ （ͨӈਤ）ɻ  
アイスͷା͕コンϕアーʹౚΓ͍ͭͨ··ɺ͍Ͱԡ͠ग़͞ΕΔͱ͖ͷিܸ͕ݪҼͰ͢ɻ  
ାΛಥ͖ഁΒͳ͍Α͏ʹ͢ΔͨΊʹɺエアシリンダーͷΛԼ͛Δඞཁ͕͋Γ·͕͢ɺ  
ੜ֬ྔ࢈อͷͨΊे分ʹΛԼ͛Δ ͱ͕͜Ͱ͖ͣɺෆྑͳ ͳ͘Γ·ͤΜͰͨ͠ɻ  
ෆྑͱ͠ ͯഇ͞غΕΔアイスɺ�ʹݸ�� Ͱ͢ɻ

最適な加速度を設定し、廃棄数削減
ϩボシリンダーͰՃͷઃఆ͕Մ能Ͱ͢ɻ
ಈ࡞։࣌࢝ͷՃΛ͘ઃఆ͢Δ ͱ͜Ͱɺԡ͠ग़͠プレートͱアイスͷ  
৮࣌ͷিܸΛ͑ͳ͕Βߴɺ Ҡಈ͕Ͱ͖ΔΑ͏ʹͳΓ·ͨ͠ɻ

アイスͷାͱコンϕアー͕ౚΓ͍ͭͯ͠·͍ͬͯͯɺ  
Ώͬ͘ Γ͕͠ͳ͕Βԡ͠ग़͢ ͱ͜Ͱା͕ഁ͚Δෆྑ͕গͳ ͳ͘Γɺ  
ഇغ数�ʹݸ�� গ͠·ͨ͠ɻݮʹ

不良の減少により人件費削減
ʪエアシリンダーͷ߹ʫ
ෆྑͷൈ͖औΓ୲1ਓɺྑ ͷิॆ୲1ਓͷ  
һ͕ඞཁͰͨ͠ɻۀ࡞2ਓͷܭ߹

ʪϩボシリンダーͷ߹ʫ
ෆྑ͕ݮগͨ͠ ͱ͜Ͱɺෆྑൃੜ࣌ͷରԠۀ࡞һΛ1ਓ  ʹ  
Ͱ͖·ͨ͠ɻݮ

エアシリンダーは19台、ロボシリンダーは0台 （装置を10年間使用した場合の交換台数）
ʪエアシリンダーͷ߹ʫ
ߦΛ࡞ճͷ͓٬様ͷ߹ɺエアシリンダー200ສճఔಈࠓ ͱ͏ɺ  
パッΩンͷྼԽʹΑΓ（ਪྗ）͕ Լ͠·ͨ͠ɻ
ຊஔͰサイクルタイϜͷԆ͕͞ڐΕͳ （͍˞）ͨ Ίɺʹ�  

ʢظ࿈ٳͷ࣌ʣ定ظతʹΤΞγリンμーͷަΛ࣮ͯ͠ࢪ ͍·ͨ͠ɻ
※サイクルタイムがくなるとアイスがコンベアーに٧まり、ラインఀࢭが発生します。

ʪϩボシリンダーͷ߹ʫ
ؒظ༻ͯ͠ ɺઃఆ௨Γͷಈ࡞Λ͍ߦଓ͚·͢ɻϩϘγリンμーͷण໋��Ҏ্ Ͱ͢ɻ

コストダウン効果 （今回のお客様の場合）
ʢ1ʣ�݅��
ਓ݅අʢύʔτλΠϚʔʣ 1���ԁؒ࣌�
ʢਪఆʣݪՁ 1�ԁݸ�
ؒՔಇ ���

ʢ�ʣ࠾༻ϩϘγϦϯμʔՁ֨��
ࣜܕ Ձ֨

3$16�5"63�8"�421�12�320�13�.�%#�.- ʔ
1$0/�$#�4218"*�/1�2�0 ʔ

ʢ�ʣΤΞγϦϯμʔͱϩϘγϦϯμʔͷൺֱ��
߲目 ΤΞγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ ϩϘγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ

ෆྑൃੜ
ʹΑΔଛࣦ

�1����ԁ�
ഇغɹ

��̫ݸ90 �240�̫ �10ԁݸ�
�́216000ԁ

�����ԁ�
ഇغɹ

��̫ݸ15 �240�̫ �10ԁݸ�
�́36000ԁ

ਓ݅අ
�������ԁ�

̫�ؒ࣌8 �240�̫ �1000ԁ�̫ �2ਓ
�́3840000ԁ

1������ԁ�
̫�ؒ࣌8 �240�̫ �1000ԁ�̫ �1ਓ

�́1920000ԁ

ఆަظ༻
γϦϯμʔߪೖඅ
ʢ10ؒఆʣ

1�����ԁ�1�
ΤΞγϦϯμʔ10000ԁ�
ճ19ճ�́ަ̫� �190000ԁ

�ԁ�1�

ʢ�ʣίετμϯޮՌ��
ΤΞγϦϯμʔ ロボシリンダー

ෆྑഇֹغ 216000ԁʵ 36000ԁʹ 180000ԁ
ਓ݅අ 3840000ԁʵ1920000ԁʹ1920000ԁ
ఆަظ༻�
γϦϯμʔߪೖඅ

19000ԁ
ʢΤΞγϦϯμʔ190000ԁ�y �10ʣɻ 0ԁʹ 19000ԁ

ֹࠩ�́ ��11����ԁ

�
ϩϘγϦϯμʔͷ࠾༻ʹΑΓɺෆྑൃੜʹΑΔଛࣦ�
83ˋݮɺਓ݅අ50ˋݮΛ࣮͠ݱ·ͨ͠ɻ
ؒ 2,119,000円ͷίετμϯ͕Ͱ͖·ͨ͠ɻ
͞Βʹ10Ҏ্ɺϩϘγϦϯμʔͷަඞཁ͋Γ·ͤΜɻ

結果

点
ΞΠεԡ͠ग़࣌͠ͷিܸ

ାͱίϯϕΞʔ͕ౚΓ͍ͭͨ··ɺ�
ͰΞΠε͕ԡ͠ग़͞ΕΔ͜ͱߴ
Ͱା͕ഁ͚Δɻ

վળ
ޮՌ

1日の廃棄数
ΤΞγϦϯμʔ ロボシリンダー

ݸ�� 1ݸ�

�ਓ 1ਓ
ෆྑͷ
ൈ͖औΓɾ
ྑͷ
ิॆ୲

ෆྑͷ
ൈ͖औΓ୲ ྑͷ

ิॆ୲

ശ٧Ίߦఔ

ശ٧Ίߦఔ

ΤΞγϦϯμʔ ロボシリンダー

本体交換台数ʢຊྫࣄͷ߹ʣ
ΤΞγϦϯμʔ ロボシリンダー

1� �
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自動車業界

1. プーリーͷバリΛऔΔஔ

工具の位置変更作業が不要になり
サイクルタイムも大幅短縮

プーリーͷ݀։͚ՃՕॴͷバリऔΓΛ͏ߦஔͰ͢ɻ  
ిಈスϐンυルʹऔΓ͚ͨバリऔΓ༻ブϥシͰ݀ͷ;ͪʹ͋ΔバリΛ  
औΓআ͖·͢ɻ（8Օॴ）

バリऔΓ༻ブϥシͷঢ߱ʹ༻ͯ͠ ͍ΔエアシリンダーΛϩボシリンダーʹஔ͑·ͨ͠ɻ

置֓ཁ

վળ༰

ಈըͪ͜Β͔Β͝ཡͩ͘ ͍͞ɻ
IUUQT�//XXX.JBJ-SPCPU.DP.KQ/TQI/FY/

ᶃ バリऔΓ༻ブϥシ͕Լ߱͠ɺ1ඵؒバリऔΓΛ͍ߦ·͢ɻ
ᶄ バリऔΓऴྃޙɺバリऔΓ༻ブϥシ上ঢ͠ɺテーブル͕࣍ͷ݀ҐஔҠಈ͠·͢ɻ
ᶅ ᶃᶄͷಈ࡞ΛࣗಈͰ8ճ͍ߦ·͢ɻ
※ϫークの取りけ、取り外しは作ۀһがߦいます。

ಈ࡞
આ໌
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ϫーク（プーリー）

ిಈスϐンυル

バリऔΓ༻ブϥシ

ճసテーブル

RCP3-SA4CRCP3-SA4C

ిಈスϐンυル

バリऔΓ༻ブϥシ

ճసテーブル

ϫーク（プーリー）ϫーク（プーリー）

Ωーߔ

バリऔΓՕॴ8Օॴ
（П8mmܘ݀）
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バリऔΓ༻ブϥシɺಉ͡ҐஔͰ܁ฦ͠バリऔΓΛߦ ͱ͏ຎ͢ΔͨΊɺ
ఆظతʹブϥシͷҐஔΛม͢ߋΔඞཁ͕͋Γ·͢ɻ
エアシリンダー࣌༺ɺࠪݕࢹʹΑΓϫークͷঢ়ଶΛ֬ೝ͠ɺ
バリऔΓ͕ෆे分Ͱ͋ΕϩッυͷఀࢭҐஔΛ1mmԼ͛ͯɺ࠶バリऔΓΛ͍ߦ·͢ɻ
ブϥシͷҐஔมߋ15分ʹ1ճɺ2分ఔ͔͔Γ·͢ɻʢฏۉ��ճʗʣ͜ ͷௐΛ܁ฦ͍͠ߦɺ
ブϥシΛ͍Δͱަ͠·͢ɻブϥシ1ຊͷバリऔΓճ数ฏۉ����ճͰͨ͠ɻ

工具の停止位置変更作業時間の削減と長寿命化を実現
ϩボシリンダーɺ͋ Β͔͡Ίಈ࡞パターンΛプϩάϥϜͯ͠ ͓͖·͢ɻ
ブϥシͷҐஔมߋɺ࣮ దΛௐɺプϩάϥϜ͠·ͨ͠ɻ࠷ͯͬߦΛݧ
͜ͷプϩάϥϜʹΑΔࣗಈԽͷ݁ՌɺブϥシͷҐஔม͕ۀ࡞ߋͳ͘ͳΓ·ͨ͠ɻ
·ͨɺఀ Λ0.5mm͝ͱʹ͢ΔߋҐஔͷมࢭ ͱ͕͜Ͱ͖ɺブϥシ1ຊͷバリऔΓճ数Λ����ճʹ૿͢ ͱ͕͜Ͱ͖·ͨ͠ɻ

工具の停止位置 
変更作業回数 ΤΞγϦϯμʔ ฏۉ���ճ� ロボシリンダー �ճ�
バリ取り回数
ʢ۩ͷण໋ʣ

ΤΞγϦϯμʔ ฏۉ�����ճ�ຊ ロボシリンダー ����ճ�ຊ
サイクルタイム大幅短縮

ʪエアシリンダーͷ߹ʫ
バリऔΓ༻ブϥシͱϫークͷ৮࣌ͷিܸΛ͑ΔͨΊɺͰԼ߱͠ߴɺ Ͱ上ঢ͠·͢ɻ
ϫーク1ݸ（バリऔΓº8Օॴ）ͷサイクルタイϜ����ඵ Ͱ͢ɻ

ʪϩボシリンダーͷ߹ʫ
ಈ࡞தͷΛม͑Δ ͱ͜ͰɺバリऔΓҐஔલ·ͰߴͰԼ߱͠ɺʹସ͑ɺバリऔΓऴྃޙ
Ͱ上ঢ͢Δߴ ͱ͕͜Ͱ͖ΔΑ͏ʹͳΓ·ͨ͠ɻ͞ Βʹɺࣗ ༝ʹҐஔܾΊ͕Ͱ͖ΔͨΊɺバリऔΓҐஔ͔Βͷ上ঢڑΛ
ʹʢ��NNʣݶখ࠷ ͢Δ ͱ͕͜Ͱ͖·ͨ͠ɻͦ ͷ݁ՌɺサイクルタイϜΛ����ඵ ʹॖ͢Δ ͱ͕͜Ͱ͖·ͨ͠ɻ

加工サイクル
タイム ΤΞγϦϯμʔ ����ඵ ロボシリンダー 1���ඵ

エアシリンダー6台 ロボシリンダー0台 （装置を10年間使用した場合の交換台数）

寿命
ʢࠓճͷ͓٬༷ͷ߹ʣ

ΤΞγϦϯμʔ 1�� ロボシリンダー 1�Ҏ্
コストダウン効果 （今回のお客様の場合）

�

ʢ�ʣΤΞγϦϯμʔͱϩϘγϦϯμʔͷൺֱ��
߲目 ΤΞγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ ϩϘγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ

αΠΫϧλΠϜ
����ඵݸ�

ᶃՃαΠΫϧؒ࣌ɹ28.0ඵ
ᶄۀ࡞һʹΑΔϫʔΫͷऔΓ͑ɹฏ30ۉඵ
ᶃ�ɹ �ᶄ�́ �58.0ඵ

����ඵݸ�
ᶃՃαΠΫϧؒ࣌ɹ18.4ඵ
ᶄۀ࡞һʹΑΔϫʔΫͷऔΓ͑ɹฏ30ۉඵ
ᶃ�ɹ �ᶄ�́ �48.4ඵ

ઃඋՔಇؒ࣌ �ؒ࣌��11 �ؒ࣌���
ਓ݅අ �������ԁ� ��1����ԁ�

۩
ؒඅ༻

������ԁ�
217ຊ�̫ �2000ԁ�́ �434000ԁ
ʢ1ຊͷՃճ�ฏ6ۉ000ճʣ

������ԁ�
163ຊ�̫ �2000ԁ�́ �326000ԁ
ʢ1ຊͷՃճ8000ճʣ

γϦϯμʔ༺ަ
ೖඅߪ

ʢ10ؒఆʣ

�����ԁ�1�
ΤΞγϦϯμʔ12000ԁ��̫

ճ6ճʢण໋1.5�ʣ�́ަ �72000ԁ
�ԁ�1�

ʢ�ʣίετμϯޮՌ��
ΤΞγϦϯμʔ ロボシリンダー

ਓ݅අ 5355000ԁʵ3915000ԁʹ1440000ԁ
༺ؒඅ۩ 434000ԁʵ 326000ԁʹ 108000ԁ
�γϦϯμʔ༺ަ
ೖඅߪ

7200ԁ
ʢ72000ԁ�y �10ʣɻ 0ԁʹ 7200ԁ

ֹࠩ�́ �1������ԁ

�
Ճ࣌ͷௐ͕ۀ࡞不要ʹɺ۩ण໋1.3倍ʹɺ�
αΠΫϧλΠϜ17％ͷॖΛ࣮͠ݱ·ͨ͠ɻ
ͦͷ݁Ռɺਓ݅අ͕େ෯ʹ͞ݮΕ
ؒʹ�1,555,200円ͷίετμϯ͕Ͱ͖·ͨ͠ɻ
͞Βʹ10Ҏ্ɺϩϘγϦϯμʔͷަඞཁ͋Γ·ͤΜɻ

結果

点

վળ
ޮՌ

ʢ1ʣ�݅��
ඞཁੜ࢈ �ݸ���
ਓ݅අ 1���ԁ࣌� ʢؒ1ਓ�ஔʣ

όϦऔΓ༻ϒϥγ ����ԁ�ຊ
ؒՔಇ ���

ʢ�ʣ࠾༻ϩϘγϦϯμʔՁ֨��
ࣜܕ Ձ֨

3$13�4"4$�*�351�2.5�100�15�4�# ʔ

3�VOJU
34&-�(�/1 ʔ
3$0/�1$�2 ʔ
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ΤΞγϦϯμʔ 
࣌用

Έࡁ༺

όϦऔΓ༻
ϒϥγΛগͣͭ͠
Լ͛ͳ͕Β
όϦऔΓΛ
ɻ͢·͍ߦ

Ґஔௐ༻Ϙϧτ

Ґஔࢭఀ
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2. थࢷέースͷインサートܽࠪݕஔ

振動のない停止と高速動作により
設備稼働時間を約25％削減

 έースʹண͞Εͨ2 種ྨͷインサート෦ͷࢷथܕେ༺ࡌं
ணঢ়ଶɺҐஔɺ数ྔΛࠪ͢ݕΔஔͰ͢ɻ

テーブルͱΧメϥΛҠಈͤ͞ΔエアシリンダーΛͦΕͧΕϩボシリンダーʹஔ͑·ͨ͠ɻ

置֓ཁ

վળ༰

ಈըͪ͜Β͔Β͝ཡͩ͘ ͍͞ɻ
IUUQT�//XXX.JBJ-SPCPU.DP.KQ/TQI/FY/

自動車業界

ᶃ ۀ࡞һ͕テーブルʹܗΛऔΓ͚ɺࠪݕஔΛىಈ͠·͢ɻ
ᶄ  ܗΛͨ͠ࡌテーブル͕ɺΧメϥଆʹҠಈ͠ɺテーブルఀ࣌ࢭͷৼಈ͕ऩ·Δ·Ͱ機͠·͢ɻ 

ͦͷޙɺΧメϥͰܗͷࠨ分ΛࡱӨɺࠪ͠ݕ·͢ɻ
ᶅ  Χメϥ͕࣍ͷࡱӨҐஔʹҠಈ͠·͢ɻΧメϥఀ࣌ࢭͷৼಈ͕ऩ·Δ·Ͱ機͠ɺܕͷӈ分ΛࡱӨɺࠪ͠ݕ·͢ɻ 

ͦͷࠨޙɺ ӈ߹ͤͨఆ݁ՌΛϥンプͰදࣔ͠·͢ɻ
ᶆ  ޙࠪݕɺテーブルͱΧメϥ͕ᶃͷҐஔʹΓ·͢ɻ 

һ͕ఆ݁Ռʹ߹Θͤͯৼ分͚Λ͠·͢ɻۀ࡞Λܗऴ͕ྃͨࠪ͠ݕ

ಈ࡞
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Χメϥ

テーブル

ܗ

RCP6-WSA12R
（テーブルҠಈ༻）

߹൱ఆ
ϥンプ

ಈスイッνى

RCP6-SA4R
（ΧメϥҠಈ༻）（ΧメϥҠಈ༻）

߹൱ఆ

ର෦ࠪݕ

º32ϲ

º4ϲ

थࢷέース インサート෦2種ྨ
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ɻ͢·͍ߦͷৼಈ͕ऩ·͔ͬͯΒޙӨɺテーブルΧメϥ͕Ҡಈͨ͠ࡱͷ༺ࠪݕ
ৼಈ͕ऩ·Δؒ࣌Λ͘͢ ΔʹɺエアシリンダーͷΛԼ͛ɺఀ ͷিܸΛ͑Δඞཁ͕͋Γ·͢ɻ࣌ࢭ
͔͠͠ɺ͕Լ͕ΔͱҠಈؒ࣌ ͳ͘Γ·͢ɻ
ͦͷͨΊɺҠಈޙྃҰ定࣌ ʢؒ���ඵʣ機͠ ɺৼಈ͕ऩ·͔ͬͯΒࡱӨͯ͠ ͍·ͨ͠ɻ
Λ上͛Δ ͱ͕͜Ͱ͖ͣɺ機ؒ࣌ݮΒ͢ ͱ͕͜Ͱ͖ͳ͍ͷͰɺؒ࣌ࠪݕΛॖ͢Δ ͱ͕͜Ͱ͖·ͤΜɻ
1ͷϫークͷؒ࣌ࠪݕɺ����ඵ Ͱͨ͠ɻ（༁ۀ࡞�һͷϫークަɾબผ 10.0ඵɺஔىಈ͔Βऴྃ·Ͱ 10.0ඵ）

動作条件の最適化で待機時間削減 設備稼働時間大幅短縮
ϩボシリンダーɺɺՃɺݮΛҙʹઃఆͰ͖·͢ɻ
ઃఆ͢Δ͘ߴΛ؇͔ʹઃఆ͠ɺͱՃΛݮ ͱ͜Ͱɺ  
িܸৼಈͷͳ͍ߴҠಈΛ࣮͠ݱ·ͨ͠ɻ
ͦͷ݁ՌɺϫークͱΧメϥͷҠಈؒ࣌Λॖ͠ɺҠಈޙͷ機ؒ࣌ͷݮʹΑΓ  
Λ�ඵॖ͢Δؒ࣌ࠪݕ ͱ͕͜Ͱ͖·ͨ͠ɻ
Λେ෯ʹॖ͢Δؒ࣌ͷॖʹΑΓɺஔͷՔಇؒ࣌ࠪݕ ͱ͕͜Ͱ͖·ͨ͠ɻ

検査時間 ΤΞγϦϯμʔ ����ඵ ロボシリンダー 1���ඵ
1日の

設備稼働時間 ΤΞγϦϯμʔ ؒ࣌��11 ロボシリンダー ؒ࣌���
年間の

設備稼働時間 ΤΞγϦϯμʔ �ؒ࣌��� ロボシリンダー �ؒ࣌���
シンプルな装置構成

ϩボシリンダーɺボール॥ܕリχアΨイυΛଂͯ͠ ͍·͢ɻ
外෦ʹऔΓ͚͍ͯͨΨイυ͕ෆཁͱͳΓɺؒ࣌ͰΈ͚ɺௐ͕Մ能Ͱஔߏ͕シンプルʹͳΓ·ͨ͠ɻ

ΤΞγϦϯμʔΛ
ஔʲͨ͠༺ ʳ ϩϘγϦϯμʔΛ

ஔʲͨ͠༺ ʳ

ϩϘγϦϯμʔ
ʢ3$16�84"123ʣ

ΤΞγϦϯμʔ

ΨΠυ

ஔ্໘ਤʢൖૹϢχοτͷΈൈਮʣ

ςʔϒϧ

コストダウン効果
ʢ1ʣ�݅��

ඞཁࠪݕ �1���
ؒՔಇ ���
ਓ݅අ 1���ԁؒ࣌�

ʢ�ʣ࠾༻ϩϘγϦϯμʔՁ֨��
ࣜܕ ඪ४Ձ֨�

ΞΫνϡ
Τʔλʕ

ςʔϒϧҠಈ༻ 3$16�84"123�8"�421�20�600�13�4�.- ʔ
ΧϝϥҠಈ༻ 3$16�4"43�8"�351�16�300�13�4�.- ʔ

ίϯτϩʔϥʔ .4&-�1$�2�4218"*�3518"*�/1�&�2�4 ʔ

�

ʢ�ʣΤΞγϦϯμʔͱϩϘγϦϯμʔͷൺֱ��

߲目 ΤΞγϦϯμʔΛ�
ஔͨ͠༺

ϩϘγϦϯμʔΛ�
ஔͨ͠༺

վඅ ʔ ૯ֹ������ԁ
ʢՃपลثػΛؚΉʣ

ؒ࣌ࠪݕ ����ඵ� 1���ඵ�
ઃඋՔಇ
ؒ࣌ �ؒ࣌��11 �ؒ࣌���

ਓ݅අ �������ԁ� �������ԁ�

ʢ�ʣίετμϯޮՌ��
ΤΞγϦϯμʔ ロボシリンダー

ਓ݅අʢؒʣ5265000ԁʵ3960000ԁʹ1305000ԁ

ֹࠩ�́ �1������ԁ

� ϩϘγϦϯμʔͷ࠾༻ʹΑΓɺ�
1ͷஔՔಇؒ࣌Λ2.9時間ͷॖΛ࣮͠ݱ·ͨ͠ɻ
ؒʹ�1,305,000円ͷίετμϯ͕Ͱ͖·ͨ͠ɻ

結果

点

վળ
ޮՌ
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ϩϘγϦϯμʔ

ΤΞγϦϯμʔ

ʢNN�Tʣ

࣌ ʢؒTʣ

ダϛーテΩストͰ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻダ
ϛーテΩストͰ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻダϛー
Ͱ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻ

■
ダϛーテΩストͰ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻダ
ϛーテΩストͰ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻダϛー
テΩストͰ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻダϛーテΩ
ストͰ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻダϛーテΩスト
Ͱ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻダϛーテΩストͰ͢ɻ
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3. シϟϑト෦ͷఔؒൖૹஔ

動作条件の最適化とチョコ停ゼロで
装置稼働時間34％短縮

  機ͷϥインͰ͢ɻஅ͞Εͨシϟϑト෦Λɺݮ
ਨ࢟ʹͯ͠ ఔʹड͢ஔͰ͢ɻͷ࣠Ճ࣍

シϟϑトࡐྉͷൖૹʹ༻ͯ͠ ͍ΔエアシリンダーΛϩボシリンダーʹஔ͑·ͨ͠ɻ

置֓ཁ

վળ༰

ಈըͪ͜Β͔Β͝ཡͩ͘ ͍͞ɻ
IUUQT�//XXX.JBJ-SPCPU.DP.KQ/TQI/FY/

自動車業界

ᶃ  シϟϑト෦͕ɺ෦ԡग़͠シリンダーʹΑͬͯシューター͔Βԡ͠ग़͞Ε·͢ɻ 
ͦͷ෦Λ1ຊͣͭટճϢχット͕͔ͭΈɺ90ટճ͠·͢ɻ

ᶄ  ;࣠ ͕Լ߱͠ɺࡾπ௺νϟックͰシϟϑト෦Λड͚औΓ·͢ɻટճϢχットݩʹҐஔʹΓ機͠·͢ɻ
ᶅ  ;࣠ ͕上ঢޙɺシϟϑト෦:࣠ ͷҠಈɺ;࣠ ͷԼ߱ʹΑͬͯ࣍ఔड͠ஔ͔Ε·͢ɻ
ᶆ  シϟϑト෦Λஔ͍ͨޙɺ;࣠ 上ঢ͠ɺ:࣠ ʹΑͬͯટճϢχットଆʹΓ·͢ɻ 

ఔ༻ϩボット͕ड͚औΓ·͢ɻ࣍ఔड͠ʹஔ͔Εͨ෦ɺ࣍

ಈ࡞
આ໌
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ఔड࣍͠
ટճϢχット

νϟック௺ͭࡾ

அఔଆ
シューター

RCP6-TA6R

RCP6-SA7R

νϟック

࣠Ճఔଆ 
ϩボット

෦ԡग़͠
シリンダー

シϟϑト෦

γϟϑτࡐྉ֦େਤ

Ї19ºL100

:࣠

;࣠
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サイクルタイϜΛॖ͠ੜੑ࢈ͷ上Λݕ౼ͯ͠ ͍·ͨ͠ɻ
͔͠͠ɺΛ上͛Δͱエアシリンダーఀ࣌ࢭͷিܸ͕େ͖͘ ͳΓɺνϣコఀ͕૿͑ɺサイクルタイϜΛॖ͢Δ ͱ͕͜Ͱ͖·ͤΜɻ
νϣコఀͷݪҼɺൖૹͯ͠ ͍Δシϟϑト෦ͷམԼͰ͢ɻ
վળલͷνϣコఀͷൃੜ݅数���ճఔ Ͱ͢ɻνϣコఀͷ෮چʹ��ճɺ�͋ͨΓ�� ͔͔͍ͬͯ·ͨ͠ɻ

速度、加速度、減速度設定でサイクルタイム短縮、チョコ停ゼロ
ϩボシリンダーɺɺՃɺݮΛҙʹઃఆͰ͖·͢ɻ
ɺՃ͘ߴઃఆ͠ɺݮΛΏΔ͔ʹઃఆ͢Δ ͱ͜Ͱ  
Մ能ʹͳΓ·ͨ͠ɻ͕࡞ಈߴͷিܸͷͳ͍࣌ࢭఀ
ͦͷ݁Ռɺ:࣠ ͷҠಈؒ࣌Λ ���ඵॖ ͢Δ ͱ͕͜Ͱ͖·ͨ͠ɻ
͞Βʹিܸͷͳ͍ಈ࡞ʹΑΓνϣίఀ͕ͳ͘ͳΓɺ෮͕ؒ࣌ۀ࡞چෆཁʹͳΓ·ͨ͠ɻ

Y軸の移動時間 ΤΞγϦϯμʔ ���ඵ ロボシリンダー 1��ඵ
1日のチョコ停復旧作業時間

ʢ3�ճʣ ΤΞγϦϯμʔ ��ʢ1�ճൃੜʣ ロボシリンダー �
さらに最短ルートでサイクルタイム短縮

シϟϑト෦Λͨ࣋͠ঢ়ଶͰɺׯবΛճආ͢ΔͨΊ;࣠ 上ঢͰͷ:࣠ Ҡಈ͕ඞཁͰ͕͢ɺ  
シϟϑト෦解์ޙͷΓಈ࡞Ͱɺ;࣠ Λ上ঢ·Ͱ上͛ͳͯ͘ ׯব͠·ͤΜɻ
Γಈ࣌࡞ͷ;࣠ Λ࠷খݶͷ上ঢҐஔʹઃఆ͢Δ ͱ͜Ͱɺ͞ ΒʹサイクルタイϜΛ  
���ඵॖ͢Δ ͱ͕͜Ͱ͖·ͨ͠ɻ

サイクル 
タイム ΤΞγϦϯμʔ ���ඵ ロボシリンダー ���ඵ
エアシリンダーは12台、ロボシリンダーは0台 （装置を10年間使用した場合の交換台数）

ߦΛ࡞ճͷ͓٬様ͷ߹ɺエアシリンダーɺ200ສճఔಈࠓ ͱ͏パッΩンͷྼԽʹΑΓ（ਪྗ）͕ Լ͠·ͨ͠ɻ
ຊஔͰɺ���ʹ�ʹ:࣠ɺ;࣠ ΤΞγリンμーΛަ ͯ͠ ͍·ͨ͠ɻ
ϩボシリンダーɺؒظ༻ͯ͠ ɺ̓ ఆͨ͠ಈ࡞Λ͜͏ߦ ͱ͕Ͱ͖·͢ɻ
500Δͱɺ1͢ࢉܭ݅Ͱϩボシリンダーͷण໋Λ༺ճͷࠓສճ以上ͷಈ͕࡞Մ能Ͱɺ10ؒ以上Ͱ͢ɻ

本体交換台数
ʢࠓճͷ͓٬༷ͷ߹ʣ ΤΞγϦϯμʔ 1� ロボシリンダー �
コストダウン効果 （今回のお客様の場合）

ʢ1ʣ�݅��
ඞཁੜ࢈ ����ຊ
ਓ݅අ 1���ԁؒ࣌�

ؒՔಇ ���

ʢ�ʣ࠾༻ϩϘγϦϯμʔՁ֨��
ࣜܕ ඪ४Ձ֨�

3$16�4"73�8"�561�24�800�13�4�.- ʔ
3$16�5"63�8"�421�6�100�13�4�#�.3 ʔ
.4&-�1$�2�5618"*�4218"*�/1�&�2�4 ʔ

�

ʢ�ʣίετμϯޮՌ��
ΤΞγϦϯμʔ ロボシリンダー

ਓ݅අʢؒʣ 5580000ԁʵ3825000ԁʹ1755000ԁ

ֹࠩ�́ �1������ԁ
γϦϯμʔ༺ަ
ೖඅʢؒʣߪ

69000ԁ
ʢΤΞγϦϯμʔ690000ԁʸ10ʣɻ

0ԁʹ 69000ԁ

ֹࠩ�́ ������ԁ

�

ϩϘγϦϯμʔͷ࠾༻ʹΑΓɺ�
αΠΫϧλΠϜΛ34％ॖɺνϣίఀゼロΛ࣮ݱ
ؒʹ�1,755,000円ͷίετμϯ͕Ͱ͖·ͨ͠ɻ
͞Βʹ10Ҏ্ɺϩϘγϦϯμʔͷަඞཁ͋Γ·ͤΜɻ
ΤΞγϦϯμʔަඅ༻�ؒʹ�69,000円ͷ�
ίετμϯ͕Ͱ͖·ͨ͠ɻ

結果

点

վળ
ޮՌ

ʢ�ʣΤΞγϦϯμʔͱϩϘγϦϯμʔͷൺֱ��
߲目 ΤΞγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ ϩϘγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ
վඅ ʔ ૯ֹ������ԁ

αΠΫϧλΠϜ ���ඵ ���ඵ
ઃඋՔಈ
࣌ ʢؒʣ �ؒ࣌���1 �ؒ࣌���

ਓ݅අ �������ԁ �������ԁ

༺ަ
γϦϯμʔߪೖඅ
ʢ10ؒఆʣ

������ԁ�
:;ϢχοτΤΞγϦϯμʔ115000ԁ�̫ �
ʣަظճ6ճʢ1.5ʹ1ఆަ

�́690000ԁ
�ԁ
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0

ϩϘγϦϯμʔ

ΤΞγϦϯμʔ

ʢNN�Tʣ

࣌ ʢؒTʣ

:࣠ಈ࡞ͷؒ࣌ͱͷؔ

1.5ඵ
3.0ඵ

ΤΞγϦϯμʔΛ
߹ͨ͠༺

ϩϘγϦϯμʔΛ
߹ͨ͠༺

:࣠;࣠

্ঢ

�͞ߴব͠ͳ͍ׯ

Γಈ࣌࡞ͷ;࣠ͷ্ঢҐஔ
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4. Ϊアͷシϟϑトѹೖஔ

最適設定でサイクルタイムと段取り替え 
時間を短縮し、不良率0％を達成

ボϏー༻ͷシϟϑト͖Ϊア෦ͷཱఔͰ͢ɻ

थࢷΪアʹۚଐシϟϑトΛѹೖ͢ΔࡍͷエアシリンダーΛϩボシリンダーʹஔ͑·ͨ͠ɻ

置֓ཁ
վળ༰

ಈըͪ͜Β͔Β͝ཡͩ͘ ͍͞ɻ
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ᶃ  ۚ ଐシϟϑトΛԾૠೖͨ͠थࢷΪア͕1ͭͷパレットʹ6͋ݸΓ·͢ɻ 
パレットコンϕアーʹΑΓ͞څڙΕɺ上ঢͯ͠ ͍ΔパレットストッパーAͷҐஔͰఀ͠ࢭ·͢ɻ

ᶄ  ϩボシリンダー͕Լ߱͠ɺѹೖ࣏۩ʹΑͬͯۚଐシϟϑトΛथࢷΪアʹѹೖ͠·͢ɻ 
ѹೖɺ6ݸಉ͍ߦʹ࣌·͢ɻ

ᶅ  ѹೖ࣏۩ϩボシリンダーʹΑͬͯ上ঢ͠·͢ɻ 
パレットストッパーA͕Լ߱͠ɺパレット͕コンϕアーʹΑΓࠝแఔʹഉग़͞Ε·͢ɻ

ᶆ  パレット͕ഉग़͞Εͨޙɺ࣍ͷパレットΛఀ͢ࢭΔͨΊʹパレットストッパーA͕上ঢ͠·͢ɻ 
パレットストッパーB͕Լ߱͠ɺパレット͕͞څڙΕ·͢ɻ

ಈ࡞
આ໌
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RCP6-RRA6R

ଆڅڙ

ഉग़ଆ

ѹೖ࣏۩

パレットストッパーA

パレットストッパーB

ύϨοτのঢ়ଶ
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थࢷΪアۚଐシϟϑトΛѹೖ͢ΔࡍɺԾૠೖ͞Εͨ෦ͱѹೖ࣏۩͕ɺ  
৮͢Δͱ͖ͷিܸͰɺۚ ଐシϟϑト͕͖ɺѹೖෆྑͱͳΔ ͱ͕͋͜Γ·ͨ͠ɻ
ෆྑΛൃੜͤ͞ͳ͍ͨΊʹɺಈ࡞ͰྗΛҰఆʹอͭඞཁ͕͋Γ·͢ɻ
エアシリンダー࣌༺ͷฏۉサイクルタイϜ����ඵɺෆྑ����̀ Ͱ͢ɻ
·ͨɺ3種ྨͷ෦Λੜ͢࢈ΔͨΊɺ��ճ ͷஈऔΓସ͑Λ͍ߦ·͢ɻ
�ճͷஈऔΓସ͑ؒ࣌ɺ�� Ͱ͢ɻ

動作パターンの最適化でサイクルタイムを大幅に短縮
ϩボシリンダーɺҐஔɺɺՃɺݮΛҙʹઃఆͰ͖·͢ɻ
͞Βʹɺಈ࡞தͷมߋՄ能Ͱ͢ɻ
ϩボシリンダーʹަޙɺ࠷খݶͷҠಈڑͰରԠ͢Δ ͱ͕͜Ͱ͖ɺฏۉサイクルタイϜΛ����ඵʹॖ Ͱ͖·ͨ͠ɻ

サイクルタイム ΤΞγϦϯμʔ ����ඵ ロボシリンダー ���1ඵ
ロボシリンダーの押付け機能を使用して、不良率0％を達成

ϩボシリンダーͷԡ͚機能ɺԡ͚લ·ͰߴͰҠಈ͠ɺ  
ͦͷޙɺͰԡ͚ಈ࡞Λ͍ߦ·͢ɻ
ԡ͚ྗɺパーηントͰઃఆ͠ɺ̓ ఆͨ͠ಈ͕࡞Ͱ͖·͢ɻ
͜ͷ機能Λ༻͠ɺෆྑ͕�̀ ʹͳΓ·ͨ͠ɻ

不良率 ΤΞγϦϯμʔ ����ˋ ロボシリンダー �ˋ
段取り替え時間を短縮

͜ͷஔͰɺͦ ΕͧΕܗঢ়ͷҟͳΔ3種ྨͷ෦ͷੜ࢈Λͯ͠ ͍·͢ɻ
ʪエアシリンダーͷ߹ʫ
ストッパーボルトͷ͞ߴௐͱѹೖ͢ΔྗΛม͢ߋΔͨΊʹɺレΪュレーターͰ  
エアーͷѹྗௐΛ͍ͯͬߦ·ͨ͠ɻ（ӈਤ）

ʪϩボシリンダーͷ߹ʫ
ͦΕͧΕͷΪアͷ種ྨͱシϟϑトサイズʹ߹ΘͤͨプϩάϥϜΛ  
͋Β͔͡Ί࡞ͯ͠ ͓͘͜ ͱ͕Ͱ͖·͢ɻ
ஈऔΓସ͑ͷͱ͖ɺ෦ͷ種ྨʹ߹ΘͤͨプϩάϥϜʹସ͑Δ͚ͩͰ͢ɻ
ϩボシリンダーΛ༻ͨ݁͠ՌɺஈऔΓସ͕͑ؒ࣌�ճ��ඵ ɺ���ඵʢ���ʣͱͳΓɺେ෯ʹॖ͢Δ ͱ͕͜Ͱ͖·ͨ͠ɻ

1日の段取り替え時間 ΤΞγϦϯμʔ �� ロボシリンダー ���
コストダウン効果

ʢ1ʣ�݅��
ඞཁੜ࢈ʢʣ ��̫�ݸ�����ʢݸ��� ��छྨʣ

ਓ݅අʢؒ࣌ʣ 1���ԁؒ࣌�ʸ�ஔʹ���ԁ�ஔ
һ1ਓͰ3ஔΛ୲͍ͯ͠·͢ɻۀ࡞

෦ݪՁʢਪఆʣ ��ԁݸ�
ؒՔಇ ���

ʢ�ʣ࠾༻ϩϘγϦϯμʔՁ֨��
ࣜܕ ඪ४Ձ֨�

3$16�33"63�8"�421�6�115�13�4�#�'-�.- ʔ
1$0/�$#�4218"*�/1�2�0 ʔ

�

ʢ�ʣίετμϯޮՌ��
ΤΞγϦϯμʔ ロボシリンダー

ਓ݅අʢؒʣ1665000ԁʵ1245000ԁʹ420000ԁ
ෆྑഇغ ʢֹؒʣ 60480ԁʵ 0ԁʹ 60480ԁ

ֹࠩ�́ �������ԁ

� ϩϘγϦϯμʔͷ࠾༻ʹΑΓɺαΠΫϧλΠϜΛ19ˋॖ͠ɺ
ෆྑ0ˋΛୡ͠·ͨ͠ɻ
͞Βʹण໋ԽʹΑΓɺ10Ҏ্ަඞཁ͋Γ·ͤΜɻ
ؒʹ�480,480円ͷίετμϯ͕Ͱ͖·ͨ͠ɻ

結果

点

վળ
ޮՌ

ʢ�ʣΤΞγϦϯμʔͱϩϘγϦϯμʔͷൺֱ��
߲目 ΤΞγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ ϩϘγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ

αΠΫϧλΠϜ
ʢ3छྨͷฏۉʣ ����ඵ ���1ඵ

ઃඋՔಈؒ࣌ �ؒ࣌11�1 �ؒ࣌���

ਓ݅අ
1������ԁ�

̫�ؒ࣌11.1 �600ԁ�̫ �250
�́1665000ԁ

1������ԁ�
̫�ؒ࣌8.3 �600ԁ�̫ �250

�́1245000ԁ

ෆྑ ����ˋ �ˋ

ෆྑഇֹغ
�����ԁ�

37̫�ݸ800 �0.02 �̫̀ �32ԁ�
�̫250�́ �60480ԁ

�ԁ�
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ςΟʔνϯάϘοΫεͷฤूը໘

001
65.00

50.00

0.30
0.30

400.00
15.00

ԡ͚։࢝Ґஔ
·ͰͷҠಈ
Λೖྗ

ԡ͚։࢝
ҐஔΛೖྗ

ԡ͚ྗ
Λೖྗ

ԡ͚Ͱͷ
ҠಈྔΛೖྗ

ΤΞγϦϯμʔ

ѹೖ࣏۩

ύϨοτ

ෆྑ෦

ѹೖෆྑ

ʲΤΞγϦϯμʔ࣌༺ͷѹೖ͞ߴҐஔௐํ๏ʳ
Լ߱ಈ࡞ɺετούʔϘϧτʹ৮͠ఀ͠ࢭ·͢ɻ
Լ߱ҐஔͷௐɺΤΞγϦϯμʔͷ྆ʹ͋Δ�
ετούʔϘϧτͷ͞ߴҐஔΛม͠ߋ·͢ɻ

ετούʔϘϧτՄಈ෦

্ঢҐஔ Լ߱Ґஔ

ΤΞγϦϯμʔ
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電子部品業界

1. Ψϥスج൘ൖૹஔ

動作軌跡をアーチ状にすることで
サイクルタイム25％短縮

Ψϥスج൘Λパレットʹྻ͢ΔఔͰ͢ɻ  
1パレットʹ16ݸͷ෦Λྻ͠·͢ɻ

ϫークൖૹͷঢ߱࣠ʹ༻ͯ͠ ͍ΔエアシリンダーΛϩボシリンダーʹஔ͑·ͨ͠ɻ

置֓ཁ

վળ༰

ಈըͪ͜Β͔Β͝ཡͩ͘ ͍͞ɻ
IUUQT�//XXX.JBJ-SPCPU.DP.KQ/TQI/FY/

ᶃ  コンϕアーʹΑΓɺϫーク（Ψϥスج൘）͕ Ͱ上ঢ͠·͢ɻ·͞ߴఆͷࢦΕ·͢ɻパレットҐஔܾΊ͞Εɺ͞څڙ
ᶄ ঢ͕߱࣠Լ߱͠ɺٵணパッυͰΨϥスج൘Λ࣋上͛·͢ɻ
ᶅ パレット上Ҡಈ͠ɺϫークΛ߱Ζ͠·͢ɻ1パレット分（16ݸ）ྻ͢Δ·Ͱ܁ฦ͠ಈ͠࡞·͢ɻ
ᶆ 1パレット分Λྻ͠ऴΘͬͨΒɺパレットΛԼ߱͠ൖग़͠·͢ɻ

ಈ࡞
આ໌
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RCS3CR-SS8C
RCS4CR-SA4C

RCS4CR-SA6C

パレット

ϫーク
（Ψϥスج൘）
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ஔͷサイクルタイϜॖΛݕ౼ͯ͠ ͍·ͨ͠ɻ
͔͠͠ɺঢ߱࣠ʹエアシリンダーΛ༻ͨ͠ैདྷͷஔͰରԠ͢Δ ͱ͕͜Ͱ͖·ͤΜɻ
1ͭͷϫークൖૹʹฏۉ�ඵɺ1パレットͷϫークྻʹ��ඵ͕͔͔͍ͬͯ·ͨ͠ɻ

アーチモーションで移動時間を短縮
ঢ߱࣠Λϩボシリンダーʹஔ͑Δͱɺਫฏ࣠ͱ࿈ಈͤͯ͞ɺ  
アーνঢ়ͷಈ࡞（ӈਤ）͕ Ͱ͖·͢ɻ
Αͬͯ࠷ܦ࿏ͰͷҠಈ͕Մ能ʹͳΓ·ͨ͠ɻ

ͦͷ݁Ռɺ1ͭͷϫークͷൖૹؒ࣌ฏۉ�ඵ ʹɺ
ϫークྻؒ࣌��ඵʹॖ͢Δ ͱ͕͜Ͱ͖·ͨ͠ɻ

ワーク整列時間 ΤΞγϦϯμʔ ��ඵ ロボシリンダー ��ඵ
※1パϨットにશ16ݸのϫークを整ྻする時間。（パϨットのަ時間はআく）

段取り換え時間を短縮

段取り替え時間

ΤΞγϦϯμʔ 1� ロボシリンダー ���
ύϨοτҟͳΔ͞ߴͷͷ͕छྨ͋Γɺ�
ઐ༻࣏۩Λ͞ߴͯ͠༺ௐΛ͍ͯ͠·͠ ͨɻ
͜ͷ࣏۩ͷަۀ࡞ʹ1�͔͔Γɺ�
1�ճ࣮͠ࢪ·͢ɻ

ϩϘγϦϯμʔɺࣗ ༝ͳҐஔͰఀࢭͰ͖·͢ɻ
ύϨοτͷ͞ߴʹ߹ΘͤͨϓϩάϥϜΛ͋Β͔
͡Ί࡞͓͚ͯ͠ߴɺ ͞Λௐ͢Δઐ༻࣏۩
ͷަ͕ෆཁʹͳΓ·͢ɻ
ύϨοτͷมߋϓϩάϥϜΛସ͑Δ͚ͩͰ
؆୯ʹ͜͏ߦͱ͕Ͱ͖·͢ɻ

エアシリンダーは13台、ロボシリンダーは0台 （装置を10年間使用した場合の交換台数）

寿命
ʢࠓճͷ͓٬༷ͷ߹ʣ ΤΞγϦϯμʔ ��� ロボシリンダー 1�Ҏ্
コストダウン効果 （今回のお客様の場合）

ʢ1ʣ�݅��
ඞཁੜ࢈ 1��ݸ���
ਓ݅අ 1���ԁؒ࣌�

ؒՔಇ ���

ʢ�ʣ࠾༻ϩϘγϦϯμʔՁ֨��
ࣜܕ Ձ֨

3$44$3�4"4$�8"�60�10�50�52�4�# ʔ
94&-�1�3�1508"*�1008"*�608"*#�/1�&&&�3�3 ʔ

�

ʢ�ʣίετμϯޮՌ��
ΤΞγϦϯμʔ ロボシリンダー

ਓ݅අ 7344000ԁʵ 5762880ԁʹ1581120ԁ
�γϦϯμʔ༺ަ
ೖඅߪ

78000ԁ
ʢΤΞγϦϯμʔ780000ԁ�×�10ʣɻ

0ԁʹ 78000ԁ

ֹࠩ�́ �1���1��ԁ

�
αΠΫϧλΠϜΛ25％ॖɺஈऔΓସ͑1�50ؒ࣌ҎԼΛ
�ɻͨ͠·͠ݱ࣮
ͦͷ݁Ռɺਓ݅අ͕େ෯ʹ͞ݮΕ
ؒʹ�1,659,120円ͷίετμϯ͕Ͱ͖·ͨ͠ɻ
͞Βʹ10Ҏ্ɺϩϘγϦϯμʔͷަඞཁ͋Γ·ͤΜɻ

結果

点

վળ
ޮՌ

ʢ�ʣΤΞγϦϯμʔͱϩϘγϦϯμʔͷൺֱ��
߲目 ΤΞγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ ϩϘγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ

αΠΫϧ
λΠϜ

��ඵ�ύϨοτ
ᶃ1ϫʔΫͷൖૹɹ4ඵ
ᶄύϨοτͷަؒ࣌ɹ16ඵ

ᶃ�̫ �16ճ�ɹ �ᶄ�́ �80ඵ

��ඵ�ύϨοτ
ᶃ1ϫʔΫͷൖૹɹ3ඵ
ᶄύϨοτͷަؒ࣌ɹ16ඵ

ᶃ�̫ �16ճ�ɹ �ᶄ�́ �64ඵ

ઃඋՔಇؒ࣌ �ؒ࣌�1 �ؒ࣌����1
ਓ݅අ �������ԁ� �������ԁ�

γϦϯμʔ༺ަ
ೖඅߪ

ʢ10ؒఆʣ

������ԁ�1�
ΤΞγϦϯμʔ60000ԁ��̫
ճ13ճʢण໋0.7ʣަ

�́780000ԁ
�ԁ�1�
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ロボシリンダー

Ҡಈؒ࣌
3ඵ

ΤΞγϦϯμʔ

ঢ߱࣠ͷ1αΠΫϧಈي࡞

Ҡಈؒ࣌
4ඵ

ᶃετούʔ�
�ʢγϣοΫΞϒιʔόʔʣ�
ᶄετούʔϒϩοΫ

ᶃ

ᶃ
ᶄ

͍

λΠϓ"

͍ߴ

λΠϓ#

ύϨοτ͞ߴௐ༻ͷઐ༻࣏۩
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2. モールυࡎృ

サイクルタイム短縮で、 
人件費223万円/年の削減※（2年目以降）16％の生産数増加

プリントج൘ʹモールυࡎΛృ͢ΔఔͰ͢ɻ

パレット上ʹ͋Δプリントج൘ʹモールυࡎΛృ͢ΔఔΛɺख͔ۀ࡞ΒテーブルトップܕTTAͰࣗಈԽ͠·ͨ͠ɻ

置֓ཁ
վળ༰

ಈըͪ͜Β͔Β͝ཡͩ͘ ͍͞ɻ
IUUQ�//XXX.JBJ-SPCPU.DP.KQ/DBTF/
JOEVTUSZ/FMFDUSJD/LJCBO-UPGV@mPME.IUmM

電子部品業界

ᶃ ϫーク（プリントج൘）ΛͨͤࡌパレットΛۀ࡞һ͕ஔʹηット͠ ·͢ɻ
ᶄ  TTAຊମͷスタートボタンΛԡ͠ɺॱ ൪ʹϫークモールυࡎΛృͯ͠ ൘Λີ෧ͯ͠ج ͍͖·͢ɻ 

（1パレット�20ݸͷプリントج൘）
ᶅ ͯ͢ͷج൘ͷృ͕ͨྃ͠Βɺۀ࡞һパレットΛऔ外͠·͢ɻ

ಈ࡞
આ໌
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ैདྷɺモールυࡎͷృۀ࡞ਓखͰ͍ͯͬߦ·ͨ͠ɻ
ృঢ়ଶΛ֬ೝ͠ͳ͕Β৻ॏʹ͢ۀ࡞Δඞཁ͕͋Γɺۀ࡞һʹΑͬͯృؒ࣌ʹバϥ͖͕ͭੜ͡Δ ͱ͕͋͜Γ·ͨ͠ɻ
ϫーク1ݸͷృʹ͔͔Δؒ࣌ฏۉ��ඵ Ͱ͢ɻ
·ͨɺਓखͰモールυࡎͷుग़ྔΛҰఆʹอͭ ͱ͕͘͜͠ ɺ࣭͕҆定͠·ͤΜͰͨ͠ɻ

サイクルタイム短縮
TTAͰプϩάϥϜΛ࡞͢Εɺモールυࡎͷుग़ྔʹ߹Θͤͨ࠷ؒ࣌Ͱృ͢Δ ͱ͕͜Ͱ͖·͢ɻ
ͦͷ݁Ռɺϫーク1ݸͷృʹ͔͔Δฏ͕ؒ࣌ۉॖ͞Ε·ͨ͠ɻ͞ ΒʹɺۉҰͳృ͕Մ能Ͱ࣭͕上͠·ͨ͠ɻ

サイクルタイム खۀ࡞ ��ඵݸ� 自動化 ��ඵݸ�
1日の生産数が増加

ʪखۀ࡞ͷ߹ʫ
࣭ΛอͭͨΊサイクルタイϜͷॖ͘͠ ɺ1ͰରԠͰ͖Δパレット数32パレット͕ݶքͰ͢ɻ（18ؒ࣌Քಇ）

（32パレットʹ32º20ݸ/パレットʹ640ݸ）

ʪࣗಈԽͨ͠߹ʫ
サイクルタイϜͷॖʹΑΓɺ 137パレット͕ੜ࢈Մ能ͱͳΓ·ͨ͠ɻϫーク（プリントج൘）ͷੜݸ࢈数640͔ݸΒ740ݸʹ
૿͑ɺ1ͷੜ࢈数͕16ˋ૿Ճ͠·ͨ͠ɻ（37パレットʹ37º20ݸ/パレットʹ740ݸ）

生産数 खۀ࡞ ݸ��� 自動化 ݸ���
手作業時間を大幅短縮

TTAΛ༻͢Δ ͱ͜Ͱɺຊఔͷखۀ࡞ ʮ͕パレットͷऔΓ外 ͱ͠ηットʯɹʮスタートボタンΛԡ͢ʯͩ ͚ʹͳΓ·ͨ͠ɻ
ͦͷॴཁؒ࣌11.8ؒ࣌Ͱ͢ɻ

手作業の時間 खۀ࡞ ؒ࣌� 自動化 ؒ࣌��1
͞Βʹɺ͜ ͷۀ࡞Λଞۀ୲ऀ͕݉͢Δ ͱ͕͜Մ能ͱͳΓɺਓ݅අͷݮʹͭͳ͕Γ·ͨ͠ɻ

コストダウン効果
ʢ1ʣ�݅��

ਓ݅අ 1���ԁؒ࣌�
ؒՔಇ ���
1ͷՔಇؒ࣌ ࣌� ʢؒ�����ඵʣ

1ύϨοτަʹ͔͔Δؒ࣌ �ʢ1��ඵʣ

�

ʢ�ʣίετμϯޮՌ��
खۀ࡞ 自動化

ਓ݅අ
ʢؒʣ 2880000ԁʵ648000ԁʹ2232000ԁ

ֹࠩ�́ ��������ԁ
�

ࣗಈԽʹΑΓɺαΠΫϧλΠϜ͕ॖ͠ɺ
ੜ࢈͕16ˋ૿Ճ͠·ͨ͠ɻ
͞Βʹਓ݅අʢؒʣ�2,232,000円�ͷ
ίετμϯ͕Ͱ͖·ͨ͠ɻʢ2目Ҏ߱ʣ

結果

※ॳ年度はࣗ動化コスト（設උಋ入අ80ສԁ）をҾいた、223ສԁʵ80ສԁʹ143ສԁの減。

点

վળ
ޮՌ

ʢ�ʣਓखʹΑΔۀ࡞ͱࣗಈԽͨ͠ઃඋͷൺֱ��
߲目 ਓखʹΑΔۀ࡞ ࣗಈԽͨ͠ઃඋ

αΠΫϧλΠϜ ��ඵݸ� ��ඵݸ�

1ͷੜ࢈
ʢ��ύϨοτʣݸ���

28800ඵ ʢy36ඵݸ�ʷ20ݸʴ180ඵʣ
ʹ32ύϨοτ

32ύϨοτ˰32ʷ20ݸ640ʹݸ

ʢ��ύϨοτʣݸ���
28800ඵ ʢy30ඵݸ�ʷ20ݸʴ180ඵʣ

ʹ37ύϨοτ
37ύϨοτ˰37ʷ20ݸ740ʹݸ

ਓ݅අ �������ԁ�
500ʷ1ؒ࣌8ԁʷ240ʹ2880000ԁ

������ԁ�
500ʷ1ؒ࣌1.8ԁʷ240ʹ648000ԁ
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製造業一般

1. మパイプͷݚܘຏஔ

サイクルタイム短縮で人件費削減により、
年間27万円コストダウン

మパイプͷଆΛブϥシͰݚຏ͢ΔஔͰ͢ɻ

ɻͨ͠·͑ຏブϥシΛ上Լʹಈ͔͢エアシリンダーΛϩボシリンダーʹஔݚ

置֓ཁ
վળ༰

ಈըͪ͜Β͔Β͝ཡͩ͘ ͍͞ɻ
IUUQT�//XXX.JBJ-SPCPU.DP.KQ/TQI/FY/

ᶃ அ໘ͷバリऔΓΛऴ͑ͨమパイプ͕લਐͯ͠ ͖·͢ɻ
ᶄ మパイプʹݚຏブϥシΛૠೖ͠ɺ上ԼʹҠಈͯ͠ ଆΛݚຏ͠·͢ɻ

ಈ࡞
આ໌
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ΞϓϦέʔγϣϯ事ྫ

ຏブϥシݚ

RCS3-SA8C

మパイプ
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エアシリンダー࣌༺ɺమパイプʹブϥシΛૠೖ͢ΔࡍʹͿ͔ͭΔՄ能ੑ͕͋Γ·ͨ͠ɻ
িܸΛආ͚ΔͨΊɺҠಈʹઃఆ͠ɺຖͷඍௐΛ͍ߦ·͢ɻ
·ͨɺඞཁੜ࢈数Λ֬อ͢ΔͨΊʹɺݚຏճ数1ճ͕ݶքͰ͋Γɺ
ͦͷ݁Ռ10ˋͷݚຏϜϥͷෆྑ͕ൃੜ͠ɺݚ࠶ຏ͕ඞཁͰ͢ɻ
ͦ͜ͰサイクルタイϜॖͱෆྑݮͷͨΊɺϩボシリンダーͷஔ͑Λݕ౼͠·ͨ͠ɻ

不良率大幅改善

ΤΞγϦϯμʔ 1�ˋ ロボシリンダー �ˋ
ͷมԽͰ͕ෆ҆ఆʹͳΔͨΊɺ߅ࡲͷຎ࣌ຏݚ
ຏෆྑ͕ൃੜ͠·͢ɻݚ

ɾ͕ҰఆͷͨΊɺ研磨ムラは発生しませんɻ
ɾ2ճݚຏ͢Δ͜ͱͰ品質が向上͠·͠ ͨɻ

日々の速度調整が不要

ΤΞγϦϯμʔ 1�ճ� ロボシリンダー �ճ�
ύΠϓͷܘͷόϥπΩʹΑΓݚຏ࣌ͷෛՙ͕มಈ
͢ΔͨΊɺϩοτ͝ͱͷௐ͕ඞཁͰ͢ɻ

ઃఆ͞ΕͨɺՃɺݮͰಈ͢࡞ΔͨΊɺ
日々の調整が不要Ͱ͢ɻ

サイクルタイム短縮
ʪエアシリンダーͷ߹ʫ
ɾ ブϥシૠೖ࣌ͷিܸΛආ͚ɺͳ͓͔࣭ͭΛ上͛ΔͨΊɺ  

Լ߱ͱݚຏΛʹݻఆͯ͠ ͍·͢ɻ
ɾ ඞཁੜ࢈数ͱ࣭Λ֬อ͢ΔͨΊɺݚຏதͷঢ߱ಈ࡞Λ  

Ͱ͍ߦɺݚຏճ数�ԟ෮ քͰͨ͠ɻݶ͕

ʪϩボシリンダーͷ߹ʫ
ɾ ϙδシϣン͝ͱʹɺՃɺݮͷઃఆ͕Մ能Ͱ͢ɻ 

͞Βʹκーンग़ྗΛ༻͢Δ ͱ͜ͰɺηンサーレスͰҬΛ  
؆୯ʹઃఆͰ͖·͢ɻ

ɾ サイクルタイϜ͕ॖ͞Εͨ ͱ͜Ͱɺݚຏճ数Λ�ԟ෮  ʹ  
͢Δ ͱ͕͜Մ能ͱͳΓɺ্࣭͕͠·ͨ͠ɻ

コストダウン効果
ʢ1ʣ�݅��
ඞཁੜ࢈ ����ຊ�
һۀ࡞ 1໊

ਓ݅අ 1���ԁؒ࣌�ʸ�ஔ�́ ����ԁ�ஔ
͢·һ1ਓͰ5ஔΛ୲͍ͯ͠ۀ࡞

ؒՔಇ ���

�

ʢ�ʣίετμϯޮՌ��
ΤΞγϦϯμʔ ロボシリンダー

ઃඋՔಇؒ࣌ ؒ࣌11 ʵ ؒ࣌8 ʹ ��短縮ؒ࣌3
ਓ݅අʢؒʣ 990000ԁʵ 720000ԁʹ ������ԁ

� ϩϘγϦϯμʔͷ࠾༻ʹΑΓɺؒͰ
人件費（年間） ＝ 270,000円ͷ�
ίετμϯΛ࣮ݱ

結果

点

վળ
ޮՌ

ʢ�ʣΤΞγϦϯμʔͱϩϘγϦϯμʔͷൺֱ��
߲目 ΤΞγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ ϩϘγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ

ઃඋಋೖඅ 1��ສԁ 11�ສԁ
αΠΫϧλΠϜ 1�ඵʢ1ԟ෮ʣ 1�ඵʢ�ԟ෮ʣ
ઃඋՔಇؒ࣌ �ؒ࣌11 �ؒ࣌�
ਓ݅අ ������ԁ�

000ʷ360ԁʷ250ʹ990ؒ࣌11ԁ
������ԁ�

000ʷ360ԁʷ250ʹ720ؒ࣌8ԁ
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ΤΞγϦϯμʔ

ຏճ�1ԟ෮ݚ
αΠΫϧλΠϜ�1�ඵ

ຏճ��ԟ෮ݚ
αΠΫϧλΠϜ�1�ඵ
ʢ6ඵ�αΠΫϧʷ2ԟ෮ʣ
�ԟ෮ͯ͠ैདྷΑΓ�ඵૣ͍�

ロボシリンダー


Լ߱

ύΠϓૠೖ
ຏݚ


ຏݚ
্ঢ

1往復


ύΠϓૠೖ

ߴ
Լ߱

ߴ
Լ߱

高
速
研
磨

高
速
研
磨

高
速
研
磨

高
速
研
磨


ύΠϓૠೖ
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2. ෆ৫ܕൈ͖ՃઃඋͷॱૹΓஔ

確実な移動が可能になり
不良率0％を実現

ϑΟルター༻ͷෆ৫Λܕൈ͖Ճ͢Δプレス機ͷॱૹΓஔͰ͢ɻ

ෆ৫ͷૹΓग़͠ʹ༻ͯ͠ ͍ΔエアシリンダーΛϩボシリンダーʹஔ͑·ͨ͠ɻ

置֓ཁ
վળ༰

ಈըͪ͜Β͔Β͝ཡͩ͘ ͍͞ɻ
IUUQT�//XXX.JBJ-SPCPU.DP.KQ/TQI/FY/

製造業一般

ᶃ プレス機ͷۚܕ（Χッター）͕ 上ঢ͠·͢ɻ࣍ʹൖૹ༻クϥンプエアシリンダー͕Լ߱͠ɺෆ৫シートΛൖૹʹԡ͚͠·͢ɻ
ᶄ ൖૹ༻ϩボシリンダー͕લਐ͠ෆ৫シートΛૹΓ·͢ɻ
ᶅ ൖૹ༻クϥンプエアシリンダー͕上ঢ͠ɺෆ৫シートͷԡ͚͠Λ解আ͠·͢ɻ
ᶆ ൖૹ༻ϩボシリンダー͕ޙୀ͠·͢ɻ͜ ͷͱ͖ɺプレス機ෆ৫シートͷܕൈ͖Λ͍ߦ·͢ɻ

ಈ࡞
આ໌
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RCP4-RA5R

ൖૹ༻クϥンプエアシリンダー

ΤΞγϦϯμʔ用࣌

プレス機
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ॱૹΓஔͰෆ৫シートΛૹΓग़ͯ͠ ͍·͢ɻ
エアシリンダーɺパッΩンͷྼԽʹΑΓ͕Լ͠ɺ  
͕Լ͢ΔͱૹΓग़͠ྔ͕ෆ͠·͢ɻ
ͦͷ݁ՌɺՃෆྑ͕ൃੜ͠·͢ɻ（ӈਤ）
͜ͷঢ়ଶ͕ൃੜ࢝͠ΊΔͱ13ճ以上ͷ෮ۀ࡞چ（15分/ճ）Λ͍ͯͬߦ·͢ɻ

不良率大幅改善
ϩボシリンダーɺ数Ͱઃఆͨ͠ಈ࡞݅Ͱ  
҆ؒظఆͨ͠ಈ࡞Λ͍ߦ·͢ɻ
ϩボシリンダーΛ࠾༻͢Δ ͱ͜Ͱ࠶ௐ0ۀ࡞ճɺෆྑ�̀ Λ࣮͠ݱ·ͨ͠ɻ

不良率 ΤΞγϦϯμʔ ��1ˋ ロボシリンダー �ˋ
エアシリンダーは10台、ロボシリンダーは1台 （装置を10年間使用した場合）

ʪエアシリンダーͷ߹ʫ
  エアシリンダーͷパッΩン͕ྼԽ͠ɺʹࠒͨ͠༺ճͷ͓٬様ͷ߹ɺఔࠓ
ਪྗԼʹΑΔԼ͕ൃੜ͠·ͨ͠ɻ
ͦͷͨΊɺスϐコンͰエアྔͷ࠶ௐΛ͍ߦɺదਖ਼ʹ߹Θͤ·͢ɻ
スϐコンΛ࠷େ·Ͱ։͍ͯඞཁͳ͕ಘΒΕͳ ͳͬͨ͘ͱ͖ɺ  
エアシリンダーΛަ͠·͢ɻ

ʪϩボシリンダーͷ߹ʫ
ϩボシリンダーΛ࠾༻͢Δ ͱ͜Ͱण໋ԽΛ࣮͠ݱ·ͨ͠ɻ
ϩボシリンダーͷण໋10以上Ͱ͢ɻ

寿命
ʢࠓճͷ͓٬༷ͷ߹ʣ

ΤΞγϦϯμʔ 1 ロボシリンダー 1�Ҏ্
コストダウン効果 （今回のお客様の場合）

ʢ1ʣ�݅��
ඞཁੜ࢈ʢ1ஔʣ 1����ຕ�

ਪఆݪՁ ��ԁ
ਓ݅අ 1���ԁ࣌� ʢؒ�ஔ୲ऀ1໊ʣ

ؒՔಇ ���

ʢ�ʣ࠾༻ϩϘγϦϯμʔՁ֨��
ࣜܕ Ձ֨

3$14�3"53�*�421�20�200�13�.�4$ ʔ
1$0/�$#�5618"*�/1�2�0 ʔ

�

ʢ�ʣίετμϯޮՌ��
ΤΞγϦϯμʔ ロボシリンダー

෮ۀ࡞چਓ݅අ 324000ԁʵ 0ԁʹ324000ԁ
ෆྑഇغඅ 306000ԁʵ 0ԁʹ306000ԁ
�γϦϯμʔ༺ަ
ೖඅߪ

16000ԁ
ʢΤΞγϦϯμʔ160000ԁ�y 10ʣɻ 0ԁʹ 16000ԁ

ֹࠩ�́ �������ԁ

�
ϩϘγϦϯμʔͷ࠾༻ʹΑΓɺ�
ઃඋఀؒ࣌ࢭΛແ͘͠ ɺෆྑ0ˋΛ࣮ݱؒͰ
人件費＋不良廃棄費＋交換用シリンダー購入費 
＝ 646,000円�ͷίετμϯ͕Ͱ͖·ͨ͠ɻ

結果結果

点

վળ
ޮՌ

ʢ�ʣΤΞγϦϯμʔͱϩϘγϦϯμʔͷൺֱ��
߲目 ΤΞγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ ϩϘγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ

αΠΫϧλΠϜ 1��ඵ 1��ඵ

ෆ۩߹ൃੜ࣌
෮ؒ࣌چ

���
෮15ؒ࣌چ�̫ �ෆ۩߹ൃੜ3ճ�

�́45�
��

෮ۀ࡞چ
ਓ݅අ

�������ԁ�
45�̫ �240�̫ �1800ԁ

�́324000ԁ
�ԁ�

ෆྑഇغඅ
�������ԁ�

15000ຕ��̫ �ෆྑ0.1 �̀́ �15ຕ�


ෆྑ15ຕ��̫ �240�̫ �୯Ձ85ԁ
�́306000ԁ

�ԁ�

γϦϯμʔ༺ަ
ೖඅߪ

	̍ ̌ؒఆ


̍̒ ɼ̌̌̌̌ ԁ�̍ ̌ؒ
ΤΞγϦϯμʔ̍ ̒̌ ̌̌ ԁ��̫

ճ̍ަ ճ̌	ण໋̍ 
�́ �̍ ̒̌ ̌ ̌̌ ԁ
ԁ̌ �̍ ̌ؒ
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εϐίϯௐ

ᶃϩϘγϦϯμʔ�҆ؒظఆͨ͠ಈ࡞Λ͍ߦ·͢ɻ
ᶄΤΞγϦϯμʔ�ॳظௐޙͷঢ়ଶͰ͢ɻ
ᶅΤΞγϦϯμʔ��ύοΩϯྼԽʹΑΓਪྗ͕Լ͕͠�

Լͨ͠ঢ়ଶͰ͢ɻ

ᶃ
ᶄ

ᶅ

速
度（
NN
/
s
）

࣌ ʢؒTʣ
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3. ֹԑϑレーϜͷணஔ

安定した運転で不良率0％を実現し
年間150万円コストダウン

थࢷ෦Λண͠ɺֹ ԑΛ͢࡞ΔஔͰ͢ɻ  
ணՕॴɺ全෦Ͱ4ϲॴ͋Γ·͢ɻ

クϥンプΛҠಈ͢ΔエアシリンダーΛϩボシリンダーʹஔ͑·ͨ͠ɻ

置֓ཁ

վળ༰

RCP6-RA8R

ಈըͪ͜Β͔Β͝ཡͩ͘ ͍͞ɻ
IUUQT�//XXX.JBJ-SPCPU.DP.KQ/TQI/FY/

製造業一般

ᶃ ۀ࡞һ͕クϥンプʹֹԑ෦Λஔ͖ɺݻఆ͠·͢ɻ
ᶄ ֹԑ෦ͷ໘（4ϲॴ） ʹۀ࡞һ͕ணࡎΛృ͠·͢ɻ
ᶅ ࠨӈͷクϥンプ͕Ҡಈֹ͠ԑ෦ͷ໘Λ߹Θͤͯɺ5分ؒՃѹ͠ண͠·͢ɻ
ᶆ  ணऴྃޙɺֹ ԑͷࠨӈͷクϥンプ͕解์͠ɺクϥンプ͕外ଆʹҠಈ͠·͢ɻ 

ͦͷޙɺۀ࡞һ͕上Լͷクϥンプ͔ΒΛऔΓ外͠·͢ɻ

ಈ࡞
આ໌
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ఆクϥンプݻ

Ҡಈクϥンプ
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■ϜϥʹΑΓɺண໘ʹͣΕ͕ൃੜ
サイクルタイϜॖͷͨΊɺண4ϲॴಉ͍ߦʹ࣌·͢ɻ
ӈͷֹԑ෦ɺͦࠨ ΕͧΕ2ͷҠಈクϥンプʹݻఆ͞Εɺ
エアシリンダーͰணҐஔ·ͰҠಈ͠Ճѹ͠·͢ɻ
2ͷクϥンプɺಉ࣌ʹಉ͡ಈ࡞Λ͢Δඞཁ͕͋Γ·͢ɻ
エアѹิॿΨイυͳͲͷḡಈ߅ͷมಈʹΑΓɺϜϥ͕ൃੜ͠ɺ
ಈ͕࡞Βͭ͘͜ ͱ͕͋Γ·ͨ͠ɻ
ಈ͕࡞Βͭ ͱ͘ɺࣼ Ίʹண͞Εͯ͠·͍ɺෆྑͱͳΓ·͢ɻ

■৮࣌ͷিܸʹΑΓɺֹ ԑ෦ʹُ྾͕ൃੜ
ணࡐృޙɺணࡎ͙͢ʹߗԽ࢝͠ΊΔͷͰɺ
෦ͷணΛؒ࣌Ͱ͍ߦ·͕͢ɺ
Λ上͛Δͱ৮࣌ͷিܸʹΑΓɺ
ֹԑ෦ʹُ྾͕ೖΔ ͱ͕͋͜Γ·ͨ͠ɻ

Ҡಈ࣌ͷϜϥʹΑΓɺ
෦Ͳ͏͠ ͷ߹Θͤ໘͕ͣΕͨΓɺ
৮࣌ͷিܸʹΑΓ෦͕ഁଛ͢Δ ͱ͕͋͜Γɺͦ ͷෆྑ�̀ Ͱͨ͠ɻ

速度ムラのない、安定した運転を実現
ϩボシリンダー4ʹಉ͡ಈ࡞ ࣌スタート͢Δ͚ͩͰɺϜϥͷͳ͍ಉʹ࣌Λઃఆ͠ಉ（ݮҐஔɺɺՃɺࢭఀ݅）
ӡస͕Ͱ͖ΔΑ͏ʹͳΓ·ͨ͠ɻ
ϩボシリンダーͷスϖックͰ͋Εɺิ ॿΨイυͳͲͷḡಈ߅ͷมಈʹΑΔӨڹड͚·ͤΜɻ

衝撃の少ない高速動作を実現
ϩボシリンダーΛ༻ͯ͠ ɺணҐஔલ·ͰߴͰҠಈ͠ɺͦ ͷݮޙ͢Δ ͱ͜Ͱিܸͷগͳ͍ண͕Ͱ͖ΔΑ͏ʹͳΓ·ͨ͠ɻ
ணಈ࡞ʹɺϩボシリンダーͷԡ͚ಈ࡞Λ༻ͯ͠ ͍·͢ɻ

ϩボシリンダーΛ࠾༻ͨ͠ ͱ͜ͰɺϜϥ͕ͳ͘িܸͷগͳ͍ಈ͕࡞Ͱ͖ΔΑ͏ʹͳΓɺෆྑ�̀ Λ࣮͠ݱ·ͨ͠ɻ

不良率 ΤΞγϦϯμʔ �ˋ ロボシリンダー �ˋ
コストダウン効果

ʢ1ʣ�݅��
ੜ࢈ ���

ʢਪఆʣݪՁ ����ԁ�
ؒՔಇ ���

ʢ�ʣ࠾༻ϩϘγϦϯμʔՁ֨��
ࣜܕ Ձ֨

3$16�3"83�8"�601�20�200�14�. ʔ
1$0/�$'#�6018"*�/1�2�0 ʔ

�

ʢ�ʣίετμϯޮՌ��
ΤΞγϦϯμʔ ロボシリンダー

ෆྑഇֹغ 1500000ԁʵ 0ԁʹ1500000ԁ
ֹࠩ�́ �1������ԁ

� ϩϘγϦϯμʔͷ࠾༻ʹΑΓɺ�
ෆྑ0ˋΛୡ͠ɺෆྑഇֹغΛݮͰ͖ɺ
ؒʹ�1,500,000円�ͷίετμϯ͕Ͱ͖·ͨ͠ɻ

結果結果

点

վળ
ޮՌ

ʢ�ʣΤΞγϦϯμʔͱϩϘγϦϯμʔͷൺֱ��
߲目 ΤΞγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ ϩϘγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ

ෆྑൃੜ
ʹΑΔଛࣦ

1������ԁ�
ੜ࢈50��̫ �ෆྑ2 �̫̀
250�̫ �ݪՁ6000ԁ

�́1500000ԁ
�ԁ�

αΠΫϧλΠϜ 1�� ˡࠨ�ʹಉ͡

ઃඋՔಇ
ؒ࣌

�ؒ࣌���
ੜؒ࣌࢈

αΠΫϧλΠϜ10��̫ �
ੜ࢈50��˺ ؒ࣌�8.3

ˡࠨ�ʹಉ͡
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ΤΞγϦϯμʔ用࣌

ҠಈΫϥϯϓ

ҠಈΫϥϯϓ

ֹԑ෦

ண໘ͷͣΕ ෦ͷُ྾
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ΊͶ͡ͷస機ͷೖɾऔग़͠ஔࢭ .4

不良率0％とサイクルタイム短縮を実現し
稼働時間を大幅短縮

͖֯݀ࢭΊͶ͡ͷసՃΛ͏ߦஔͰ͢ɻ

ૉࡐͷస機ͷೖͱɺՃޙͷऔΓग़͠ʹ༻ͯ͠ ͍ΔエアシリンダーΛϩボシリンダーʹஔ͑·ͨ͠ɻ

置֓ཁ
վળ༰

ಈըͪ͜Β͔Β͝ཡͩ͘ ͍͞ɻ
IUUQT�//XXX.JBJ-SPCPU.DP.KQ/TQI/FY/

製造業一般

ᶃ ࢭΊͶ͡ͷૉ͕ࡐパーπϑΟーダー͔ΒྲྀΕ͖ͯ·͢ɻ
ᶄ  ग़͠ஔ˞ʹΑͬͯ1ݸͷࢭΊͶ͡ૉ͕࣋ࡐ上͛ΒΕɺͦ ΕΛ;⒩࣠ ͷνϟック͕͔ͭΈ·͢ɻ 

ಉ࣌ʹɺ;⒪࣠ Ճ͕ऴྃͨ͠Λٵண͠·͢ɻ
ᶅ ;⒩ɾ;⒪࣠ :࣠ ͷಉҰスϥイダー上ʹݻఆ͞Ε͓ͯΓɺ:࣠ ͕スϥイυ͢Δ ͱ͜Ͱಉ࣌ʹ;⒩ɾ;⒪࣠ ࠨʹҠಈ͠·͢ɻ
ᶆ  ;⒩࣠ Լ߱·ͰҠಈ͠ɺࢭΊͶ͡ૉࡐΛస機ηット͠ ·͢ɻ;⒪࣠ ɺシューター上ͰΛ։์͠·͢ɻ
※�ここでは、ૉࡐをチϟックがͭかめるよ͏ に1ݸずͭ持上͛る置。�
一ൠにはラインを࿈続してྲྀれてくる部品なͲを1ݸずͭにׂするための置。

ಈ࡞
આ໌
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;⒪࣠

;⒩࣠

:࣠

RCP6-SA7C

RCP6-RRA6C

コンテφ

シューター

స機

ग़͠ஔ

パーπϑΟーダー
νϟック

ணパッυٵ
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エアシリンダー࣌༺ɺ:࣠ ΔিܸͰ෦͕མԼ͢Δ͢ࢭఀ͕ ͱ͕͋͜Γ·ͨ͠ɻ
ΛԼ͛Δ ͱ͜ʹΑΓিܸখ͘͞ ͳΓ·͕͢ɺੜݮ͕ྔ࢈গ͢ΔͨΊΛԼ͛Δ ͱ͜Ͱ͖·ͤΜɻ

͜ͷ࣌ͷམԼʹΑΔෆྑ��̀ Ͱ͢ɻ（མԼͨ͠ͷഇͯ͠غ ͍·ͨ͠ɻ）

減速度の設定で衝撃のない動作を実現
ϩボシリンダーͰݮΛઃఆ͢Δ ͱ͕͜Ͱ͖·͢ɻ
Λ͘ઃఆ͢Δݮ ͱ͜ʹΑΓɺスϜーズͳݮΛ͍ߦɺ
Δ͢ࢭఀ ͱ͕͜Ͱ͖·͢ɻ
ͦͷ݁ՌɺམԼʹΑΔෆྑ͕ͳ͘ͳΓ·ͨ͠ɻ

不良率 ΤΞγϦϯμʔ 1�ˋ ロボシリンダー �ˋ
速度と加速度の設定でサイクルタイムを短縮

ϩボシリンダーͰɺɺՃɺݮΛઃఆ͢Δ ͱ͕͜Ͱ͖·͢ɻ
ɺՃΛ͘ߴઃఆ͢Δ ͱ͜Ͱߴಈ͕࡞Մ能ͱͳΓɺ
サイクルタイϜΛॖͰ͖·ͨ͠ɻ
ͦͷ݁Ռɺ4.6ඵͩͬͨサイクルタイϜΛ���ඵʹॖ Ͱ͖·ͨ͠ɻ

サイクル
タイム ΤΞγϦϯμʔ ���ඵ ロボシリンダー ��1ඵ
設備稼働時間を大幅短縮

ෆྑ͕0ˋʹͳΓɺ͞ ΒʹサイクルタイϜ͕ॖͨ͠ ͱ͜Ͱɺ
1ͷඞཁੜ࢈数Λୡ͢ΔͨΊͷઃඋՔಇؒ࣌Λؒ࣌�ॖͰ͖·ͨ͠ɻ

設備稼働時間 ΤΞγϦϯμʔ �ؒ࣌���1 ロボシリンダー �ؒ࣌���
コストダウン効果

ʢ1ʣ�݅��
ඞཁੜ࢈ 1��ݸ���
ਓ݅අ 1���ԁؒ࣌�

ʢਪఆʣݪՁ �ԁݸ�
ؒՔಇ ���

ʢ�ʣ࠾༻ϩϘγϦϯμʔՁ֨��
ࣜܕ Ձ֨

3$16�4"7$�8"�561�16�300�13�4 ʔ
3$16�33"6$�8"�421�20�215�13�4�# ʔ
3$16�33"6$�8"�421�20�165�13�4�# ʔ
1$0/�$#�4218"*�/1�2�0 ʔ

�

ʢ�ʣΤΞγϦϯμʔͱϩϘγϦϯμʔͷൺֱ��
߲目 ΤΞγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ ϩϘγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ

αΠΫϧλΠϜ ���ඵ ��1ඵ
ෆྑ 1�ˋ �ˋ
ઃඋ
Քಇؒ࣌ �ؒ࣌���1 �ؒ࣌���
ਓ݅අ �������ԁ� ��1����ԁ�
ෆྑ
ഇֹغ

������ԁ
1̫�ݸ000 �4ԁ�́ �4000ԁ

4000ԁ�̫ �240�́ �960000ԁ
�ԁ

ʢ�ʣίετμϯޮՌ��
ΤΞγϦϯμʔ ロボシリンダー

ਓ݅අ 6307200ԁʵ3715200ԁʹ2592000ԁ
ෆྑഇֹغ 960000ԁʵ 0ԁʹ 960000ԁ

ֹࠩ�́ ��������ԁ

� ϩϘγϦϯμʔͷ࠾༻ʹΑΓɺ�
αΠΫϧλΠϜ͕30ˋॖɺෆྑ0ˋΛୡ͠ɺ
ؒ�3,552,000円�ͷίετμϯ͕Ͱ͖·ͨ͠ɻ

結果結果
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ݮ

0 ࣌ ʢؒTʣ

ʢNN�Tʣ

3.1ඵ
4.6ඵ

0

ϩϘγϦϯμʔ

ΤΞγϦϯμʔ

ʢNN�Tʣ
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5. Ճ機൶։ด機ߏ

衝撃をなくした理想的な動作で
生産量3.4％増産

アルϛダイΧストボックスຊମʹ݀։͚タップՃͱ仕上 （͛ϑϥイス） 
ՃΛ͏ߦஔͰ͢ɻ

Ճ機ͷ൶ͷ։ดʹ༻ͯ͠ ͍ΔエアシリンダーΛϩボシリンダーʹஔ͑·ͨ͠ɻ（ೖଆɺऔΓग़͠ଆͷ2Օॴ）

置֓ཁ

վળ༰

ಈըͪ͜Β͔Β͝ཡͩ͘ ͍͞ɻ
IUUQT�//XXX.JBJ-SPCPU.DP.KQ/TQI/FY/

製造業一般

ᶃ  ෦Λ͔ͭΜͩೖϩボット͕ೖଆͷ൶લɺऔΓग़͠ϩボットऔΓग़͠ଆͷ൶લҠಈ͠ɺ 
ઌʹೖͨ͠෦ͷՃ͕ऴྃ͢Δ·Ͱ機͠·͢ɻ

ᶄ ՃऴྃޙɺೖଆɺऔΓग़͠ଆͷ൶͕ಉ࣌ʹ։͖·͢ɻ
ᶅ  औΓग़͠ϩボット͕Ճྃ෦ΛऔΓग़͠ɺཱఔૹΓ·͢ɻ 

ηット͠ʹ۩࣏機ͷ෦ΛՃೖϩボット͕ະՃʹ࣍ ·͢ɻ
ᶆ ෦ͷऔΓग़͠ɺೖ͕ऴྃ͢ΔͱೖଆɺऔΓग़͠ଆͷ൶͕ಉ࣌ʹด·ΓɺՃ͕։࢝͞Ε·͢ɻ

ಈ࡞
આ໌
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औΓग़͠ϩボット

औΓग़͠ଆ൶

Ճޙ෦ஔ͖ ೖଆ൶

ೖϩボット

ະՃ෦
ஔ͖ஔ͖

औΓग़͠ଆ൶

RCS3-SA8C

Ճ機
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3ˋͷ૿࢈ͷܭը͕͋ΓɺݱஔͷվྑΛ͜͏ߦ ͱʹͳΓ·ͨ͠ɻ
վྑલͷサイクルタイϜ����ඵ Ͱɺؒੜྔ࢈���ݸ��� Ͱ͢ɻ
ੜྔ࢈Λ3ˋアップ͢ΔͨΊʹɺサイクルタイϜΛ����ඵҎԼ ʹ͠ɺੜྔ࢈Λ���Ҏ্ݸ��� ʹ͢Δඞཁ͕͋Γ·͢ɻ

ӡసঢ়گͷௐࠪ݁Ռ͔Βɺ൶ͷ։ดؒ࣌ͷॖΛਤΔ ͱ͜ʹ͠·ͨ͠ɻݱஔͷ൶ͷ։ดؒ࣌���ඵʢ���ඵº�ճʣ Ͱ͢ɻ  
エアシリンダーͷΛ上͛ͯΈͨͱ͜ Ζɺ൶ఀ࣌ࢭͷিܸʹΑΓ൶͕ΜͰ͠·͍ɺΛ上͛Δ ͱ͕͜Ͱ͖ͣɺ
サイクルタイϜॖͰ͖·ͤΜͰͨ͠ɻ

加速度、減速度の設定で、サイクルタイムを短縮
ϩボシリンダーɺɺՃɺݮΛݸผʹઃఆ͢Δ ͱ͕͜Ͱ͖·͢ɻ
Λ؇͔ʹઃఆ͠ɺ͞ݮ ΒʹͱՃΛ͘ߴઃఆ͢Δ ͱ͜Ͱఀ࣌ࢭͷিܸΛͳ͘͠ ɺ
൶ͷ։ด͕ؒ࣌���ඵʢ���ඵº�ճʣʹͳΓ���ඵॖ ͠ɺサイクルタイϜ͕����ඵͱͳΓ·ͨ͠ɻ
ͦͷ݁Ռɺಉ͡ஔՔಇؒ࣌Ͱ���̀ ͷ૿࢈ Λ࣮͠ݱ·ͨ͠ɻ

サイクルタイム ΤΞγϦϯμʔ ����ඵ ロボシリンダー ����ඵ
年間生産量 ΤΞγϦϯμʔ ���ݸ��� ロボシリンダー ���ݸ���
エアシリンダーは4台、ロボシリンダーは0台 （装置を10年間使用した場合の交換台数）

ߦΛ࡞ճͷ͓٬様ͷ߹ɺエアシリンダーɺ200ສճఔಈࠓ ͱ͏パッΩンͷྼԽʹΑΓ（ਪྗ）͕ Լ͠·ͨ͠ɻ
ͦͷͨΊຊஔɺ4ʹ1ೖଆͱऔΓग़͠ଆͷ൶ͷエアシリンダーΛަͯ͠ ͍·ͨ͠ɻ
ϩボシリンダーɺؒظ༻ͯ͠ ҆ఆͨ͠ಈ࡞Λ͜͏ߦ ͱ͕Ͱ͖·͢ɻ
000Δͱɺ1͢ࢉܭ݅Ͱϩボシリンダーͷण໋Λ༺ճͷࠓສճ以上ͷಈ͕࡞Մ能Ͱɺ10ؒ以上ͱͳΓ·͢ɻ

本体交換台数 ΤΞγϦϯμʔ � ロボシリンダー �
簡単にロボシリンダーに置換え可能

ϩボシリンダーͷి࣓หモーυ˞1Λ༻͢Δ ͱ͜Ͱɺࠓ·Ͱ༻ͯ͠ ͍ͨPLCͷプϩάϥϜΛมͣͤߋʹஔ͕͑Ͱ͖·ͨ͠ɻ
※1�電࣓หモード�:��ロϘシリンダーの制ޚ方๏の一ͭです。ポジションNo.ごとにスタート৴号があり、֘ の入力৴号をONするだけで目的のポジションNo.の

データによるӡ転を͏ߦ ことができます。電࣓หでエアシリンダーを接ۦ動するよ͏ にӡ転できることから電࣓หモードとݺんでいます。

コストダウン効果 （今回のお客様の場合）
ʢ1ʣ�݅��

Ճνϟʔδ˞2 ��ԁ�
1ͷՔಇؒ࣌ �ؒ࣌���1
ؒՔಇ ���

※2�加チϟージ�:1あたりの加අ୯Ձ。

ʢ�ʣ࠾༻ϩϘγϦϯμʔՁ֨��
ࣜܕ Ձ֨

3$43�4"8$�8"�150�30�600�52�.�"1& ʔ
4$0/�$#�1508"*�/1�2�1 ʔ

�

ʢ�ʣίετμϯޮՌ��
ロボシリンダー ΤΞγϦϯμʔ

ੜݸ࢈ 258ʹ�ݸ200�ʵ250ݸ600 8�ݸ400

ࠩ�́ ���ݸ���
ैདྷͷஔͰ8Λݸ400
Ճ࣌ͨ͠ͷՃඅ༻

8̫�ݸ400 �1.545�̫ �66ԁ�
ʢैདྷͷαΠΫϧλΠϜ�92.7ඵʣʢՃνϟʔδʣ́ 856548ԁ

�˺������ԁ
ΤΞγϦϯμʔ ロボシリンダー

ఆަظ༻
γϦϯμʔߪೖඅ

16000ԁ
ʢΤΞγϦϯμʔ160000ԁʸ10ʣɻ 0ԁʹ 16000ԁ

ֹࠩ�́ �1����ԁ

�

ϩϘγϦϯμʔͷ࠾༻ʹΑΓɺ�
1ͷՔಇؒ࣌ͦͷ··Ͱੜݸ࢈3.4％૿࢈
ؒՃඅ༻�856,000円�ͷίετμϯ
ʹޭ͠·ͨ͠ɻ
͞Βʹ10Ҏ্ɺϩϘγϦϯμʔͷަඞཁ͋Γ·ͤΜɻ
ؒ�16,000円�ͷίετμϯ͕Ͱ͖·ͨ͠ɻ

結果

点

վળ
ޮՌ

ʢ�ʣΤΞγϦϯμʔͱϩϘγϦϯμʔͷൺֱ��
߲目 ΤΞγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ ϩϘγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ
վඅ ʔ ૯ֹ������ԁ
Քಈؒ࣌ �ؒ࣌���1 ˡࠨ�ʹಉ͡

αΠΫϧλΠϜ ����ඵ ����ඵ
ੜݸ࢈ ����ݸ��� ����ݸ���
ఆަظ༻
γϦϯμʔ
ೖඅߪ

ʢ10ؒఆʣ

1�����ԁ�
ΤΞγϦϯμʔ40000ԁ��

�̫2�ஔ
ʣަظճ2ճʢ4ʹ1ఆަ̫�

�́160000ԁ

�ԁ
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6. プレス機༻ϩーダーɾアンϩーダー

サイクルタイムを短縮し
設備稼働時間を大幅短縮

 Δプレス機ͷϩーダーɾアンϩーダーͰ͢ɻ࡞ͷϑタΛ؈
 ྉΛプレス機ʹൖೖ͠ɺࡐྉ༻ϑΟーダーͰ४උ͞Εͨࡐ
プレスޙͷΛシューターʹൖग़͠·͢ɻ

ஔʹ༻͞Ε͍ͯΔエアシリンダーΛϩボシリンダーʹஔ͑·ͨ͠ɻ

置֓ཁ

վળ༰

ಈըͪ͜Β͔Β͝ཡͩ͘ ͍͞ɻ
IUUQT�//XXX.JBJ-SPCPU.DP.KQ/TQI/FY/

製造業一般

ᶃ  ϩーダーɾアンϩーダーɺ;࣠ ʹΑͬͯ上ԼʹҠಈ͠·͢ɻ 
ൖೖ༻ٵணϋンυ͕ࡐྉΛٵணޙɺϩーダーɾアンϩーダー上ঢ͠·͢ɻ

ᶄ ࣍ʹϩーダーɾアンϩーダーɺX࣠ʹΑͬͯલਐ͠ࡐྉΛプレス機ʹண͠·͢ɻ
ᶅ ϩーダーɾアンϩーダー機ҐஔҠಈ͠ɺプレスՃߦ͕ΘΕ·͢ɻ
ᶆ プレス機͕上ঢ͢Δͱɺࡐྉͷൖೖͱಉ࣌ʹΛシューターʹൖग़͠·͢ɻ

ಈ࡞
આ໌
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ൖग़༻ٵணϋンυ

ൖೖ༻ٵணϋンυ

ϩーダーɾ 
アンϩーダー

シューター

コンテφー

ྉ༻ϑΟーダーࡐ

プレス機

ൖೖ༻ٵணϋンυ

コンテφー

RCS2-SRA7BD

RCS4-SA6C
X࣠

;࣠
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エアシリンダー࣌༺ɺX࣠ఀ࣌ࢭͷিܸͰࡐྉ͕མԼ͢Δ ͱ͕͋͜Γ·ͨ͠ɻ
エアシリンダーͷΛԼ͛Δ ͱ͜ͰিܸΛܰݮͰ͖·͕͢ɺ
ੜݮ͕ྔ࢈গ͢ΔͨΊΛԼ͛Δ ͱ͜Ͱ͖·ͤΜɻ
վળલͷサイクルタイϜ���ඵɺෆྑ���̀ Ͱ1ʹ10ݸఔͰͨ͠ɻ

加速度、減速度を設定し、サイクルタイム短縮
ϩボシリンダーɺɺՃɺݮΛઃఆͰ͖·͢ɻ
ͱՃ͘ߴઃఆ͠ɺݮΛ؇͔ʹઃఆ͢Δ ͱ͜Ͱ
Մ能ʹͳΓ·ͨ͠ɻ͕࡞ಈߴͷিܸΛ͑ͨ࣌ࢭఀ

ͦͷ݁ՌɺサイクルタイϜΛ���ඵॖɺઃඋՔಇؒ࣌Λ1 ॖؒ࣌���
͢Δ ͱ͕͜Ͱ͖·ͨ͠ɻ

サイクルタイム ΤΞγϦϯμʔ ���ඵ ロボシリンダー ���ඵ
設備稼働時間 ΤΞγϦϯμʔ �ؒ࣌���1 ロボシリンダー �ؒ࣌��1
不良率0％を実現

不良率
ʢੜ࢈10�ʣݸ000

ΤΞγϦϯμʔ ロボシリンダー �ˋ
��1ˋ ͷিܸΛ͑Δ࣌ࢭΛ؇͔ʹઃఆͨ͜͠ͱͰఀݮ

͜ͱ͕Ͱ͖ɺམԼʹΑΔෆྑ͕ͳ͘ͳΓ·ͨ͠ɻ

多点位置決め機能により、装置の構成を簡略化
ʪエアシリンダーͷ߹ʫ
தؒఀࢭ༻シリンダーΛ༻͍ͯ3ϲॴͷҐஔܾΊಈ࡞Λ
ɻ（ӈਤ）ͨ͠·͍ͯͬߦ

ʪϩボシリンダーͷ߹ʫ
3ϲॴͷҐஔܾΊଟҐஔܾΊͰ͍ߦ·ͨ͠ɻϩボシリンダーͳΒ
テΟーνンάボックスͰ数Λೖྗ͢Δ͚ͩͰɺ୭Ͱಉ͡ௐ͕؆୯ʹͰ͖·͢ɻ

コストダウン効果
ʢ1ʣ�݅��

ඞཁੜ࢈ 1��ݸ���
ਓ݅අ 1���ԁؒ࣌�
ݪՁ ���ԁݸ�
ؒՔಇ ���

ʢ�ʣ࠾༻ϩϘγϦϯμʔՁ֨��
ࣜܕ Ձ֨

3$44�4"6$�8"�100�20�150�52�4 ʔ
3$42�43"7#%�*�150�8�100�52�4 ʔ
44&-�$4�2�1008"*�1508"*�/1�2�1 ʔ

�

ʢ�ʣίετμϯޮՌ��
ΤΞγϦϯμʔ ロボシリンダー

ਓ݅අ 5760000ԁʵ3645000ԁʹ2115000ԁ
ෆྑഇֹغ 7000ԁʵ 0ԁʹ 7000ԁ

ֹࠩ�́ ��1�����ԁ

� ϩϘγϦϯμʔͷ࠾༻ʹΑΓɺ�
αΠΫϧλΠϜ͕ॖ͠ɺઃඋՔಇؒ࣌Λ35ˋॖɺ
ؒ�2,122,000円�ͷίετμϯ͕Ͱ͖·ͨ͠ɻ

結果結果

点

վળ
ޮՌ

ʢ�ʣΤΞγϦϯμʔͱϩϘγϦϯμʔͷൺֱ��
߲目 ΤΞγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ ϩϘγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ
αΠΫϧ
λΠϜ ���ඵ ���ඵ

ઃඋ
Քಇؒ࣌ �ؒ࣌���1 �ؒ࣌��1

ਓ݅අ �������ԁ� �������ԁ�

ෆྑ
ഇֹغ

����ԁ�
��̫ݸ10 �2.8ԁ�̫ �250�

�́7000ԁ
�ԁ�
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ΤΞγϦϯμʔఀ࣌ࢭͷিܸ

2.9ඵ
4.6ඵ

0

ϩϘγϦϯμʔ

ΤΞγϦϯμʔ

ʢNN�Tʣ

࣌ ʢؒTʣ

;࣠ΤΞγϦϯμʔ

தؒఀࢭ༻�
γϦϯμʔ

�༺ྉࡐ
ϑΟʔμʔ

9࣠ΤΞγϦϯμʔΤΞγϦϯμʔ 
࣌用
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機༻ϩーダーɾアンϩーダーՃݚ .7

衝撃のない、確実な動作で
サイクルタイム短縮 補修費ゼロを実現

෦ͷ໘Λ͢ݚΔՃ機Ͱ͢ɻ

ϩーダーɾアンϩーダーʹ༻ͯ͠ ͍ΔエアシリンダーΛϩボシリンダーʹஔ͑·ͨ͠ɻ

置֓ཁ
վળ༰

ಈըͪ͜Β͔Β͝ཡͩ͘ ͍͞ɻ
IUUQT�//XXX.JBJ-SPCPU.DP.KQ/TQI/FY/

製造業一般

ᶃ ෦څڙϢχット͕෦Λൖૹ͠ɺટճϢχット͠·͢ɻ
ᶄ  ટճϢχット͕ਫฏҐஔ·Ͱટճͨ͠ޙɺ෦ணϢχット͕લਐ͠ɺϩーσΟンάνϟックͰ෦Λड͚औΓ·͢ɻ
ᶅ  ෦ணϢχット͕ޙୀ͠ɺટճϢχット࣍ͷՃ෦ΛडऔΔͨΊɺਨҐஔʹટճ͠機͠·͢ɻ
ᶆ  ෦ணϢχットओ࣠ଆʹટճ͠ɺアンϩーσΟンάνϟックͰओ͔࣠Βࡁݚͷ෦ΛऔΓ外͠·͢ɻ 

ͯ࣋͠ϩーσΟンάνϟックʹʹ࣍ ͍Δ෦Λओ࣠ʹऔ͚͠ɺアンϩーσΟンάνϟックʹͯ࣋͠ ͍Δ෦ 
シューターൖૹ͠·͢ɻ

ಈ࡞
આ໌
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ટճϢχット

෦

シューター

෦ண
Ϣχット

෦څڙϢχット

ओ࣠

RCP2-RTCB
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ટճϢχット͕ਫฏҐஔʹટճ͢Δࡍɺఀ ͷিܸͰ෦ͷҐஔ͕ͣΕམԼ͢Δ࣌ࢭ ͱ͕͋͜Γ·ͨ͠ɻ
ͦͷͨΊɺҠಈΛΊʹઃఆ͢Δඞཁ͕͋Γɺࠓ以上ʹサイクルタイϜΛॖ͢Δ ͱ͕͜Ͱ͖·ͤΜͰͨ͠ɻ
サイクルタイϜ���ඵͰ1ͷੜྔ࢈�ؒ࣌��ؒ࣌ɺՔಇݸ��� Ͱ͢ɻ
·ͨɺટճϢχットʹ༻ͷϩータリーエアシリンダーɺパッΩンͷྼԽʹΑΓɺਪྗ͕ෆ҆ఆʹͳΓ·͢ɻ
ਪྗ͕Լ͢Δͱɺઃఆͨ͠ఀࢭҐஔʹ౸ୡͰ͖ͣɺ෦ணϢχットͱ৮͠ނোͯ͠ ͠·͏ͷͰɺ
ͦΕΛ͢ࢭΔͨΊɺ�ʹ�ճʢ��ճ�݄ ʣ ͷエアѹௐఀࢭҐஔͷ֬ೝΛ࣮ͯ͠ࢪ ͍·ͨ͠ɻ
͜ͷۀ࡞ʹ保全ۀ࡞һ�໊ Ͱ�� ͔͔Γ·͢ɻ
Ұɺ৮ނো͕ൃੜ͢ΔͱɺエアシリンダーͷަブϥέットͷۂΓमਖ਼ͳͲͷ෮ۀ࡞چΛ͍ߦɺ
͜ͷۀ࡞ʹ保全ۀ࡞һ�໊ ɺؒ࣌� ͕͔͔Γ·͢ɻੜ࢈։͔࢝Β��ϲ݄ܦա͠ɺ�ճͷ৮ނো ͕ൃੜ͠·ͨ͠ɻ

最適な動作設定でサイクルタイムを短縮
ϩボシリンダーɺҐஔɺɺՃɺݮΛݸผʹઃఆ͢Δ ͱ͕͜Ͱ͖·͢ɻ
ઃఆ͢Δ͘ߴΛ؇͔ʹɺɺՃΛݮ ͱ͜Ͱɺఀ ɺߴিܸͷͳ͍ʹ࣌ࢭ ಈ͕࡞Մ能ͱͳΓ·͢ɻ
ϩボシリンダーʹަ͠ɺサイクルタイϜ͕4.8ඵʹͳΓɺ1ͷஔՔಇؒ࣌Λॖ͢Δ ͱ͕͜Ͱ͖·ͨ͠ɻ

サイクルタイム ΤΞγϦϯμʔ ���ඵ ロボシリンダー ���ඵ
1日の装置稼働時間 ΤΞγϦϯμʔ ؒ࣌���1 ロボシリンダー ؒ࣌���1
常に同じ動作で、接触故障発生0件

ϩボシリンダーɺテΟーνンάπールͰಈ࡞݅Λઃఆ͢Εৗʹಉ͡ಈ࡞Λ͍ߦ·͢ɻʑͷௐෆཁͰ͢ɻ
ϩボシリンダーΛ3ޙ༺࠾以上ܦաͯ͠ ɺॳͱಉ͡ઃఆͷ··Ͱਖ਼ৗʹಈ͠࡞ɺ৮ނোൃੜͯ͠ ͍·ͤΜɻ
2ʹ1ճ࣮ͯ͠ࢪ ͍ͨۀ࡞ݕ৮࣌ͷ෮͕ۀ࡞چෆཁͱͳΓ·ͨ͠ɻ

接触故障 ΤΞγϦϯμʔ �ճʢ1�ϲ݄ؒʣ ロボシリンダー �ճʢ��ϲ݄ؒʣ
定期メンテナンス
ʢ1͔݄�22ؒظՔಇʣ ΤΞγϦϯμʔ 11ճ�݄ ロボシリンダー �ճ
確実な位置決め動作が可能

ϩボシリンダーɺエンコーダーモーターϢχットΛͯ͠ࡌ ͍·͢ɻ
エンコーダーͷҐஔσータʹΑΔϑΟーυバック੍ͯ͠ޚ ͍ΔͨΊɺ֬ ࣮ͳҐஔܾΊಈ͕࡞Ͱ͖·͢ɻ

コストダウン効果

点

վળ
ޮՌ
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ʢ�ʣΤΞγϦϯμʔͱϩϘγϦϯμʔͷൺֱ��
߲目 ΤΞγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ ϩϘγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ
վඅ ʵ 1������ԁ
αΠΫϧ
λΠϜ ���ඵ ���ඵ

Քಇ࣌ ʢؒʣ �ؒ࣌�1
9̫�ݸ000 �5.6ඵ�́ �50400ඵ�́ ؒ࣌�14

�ؒ࣌�1
9̫�ݸ000 �4.8ඵ�́ �43200ඵ�́ ؒ࣌�12

ਓ݅අ
1�������ԁ

��̫ؒ࣌14 �1800ԁ̫�ؒ࣌� �2ਓ�
�̫ �264��́ �13305600ԁ

11������ԁ
��̫ؒ࣌12 �1800ԁ̫�ؒ࣌� �2ਓ�
�̫264��́ �11404800ԁ

改
造
前（
18
ヶ
月
間
）に
発
生
し
た
故
障
に
よ
る
損
失

ؒ࣌

ؒ࣌���
ᶃఆظݕ
�ճ�̫ؒ࣌0.5 �11ճ�݄�̫ �18ϲ݄�̫ �4ਓ�
ؒ࣌396́�

ʢۀ࡞ݕһ2໊ɺػੜ࢈ϥΠϯۀ࡞һ2໊ʣ
ᶄஔ෮چ
ো5ճ�̫ނ �ճ�̫ؒ࣌�8 �5໊�́ ؒ࣌�200
ʢ෮ۀ࡞چһ3໊ɺػੜ࢈ϥΠϯۀ࡞һ2໊ʣ
ɹᶃ�ɹܭ߹ �ᶄ�́ ؒ࣌�596

ؒ࣌�

ਓ݅අ 1������ԁ
̫�ؒ࣌596 �1800ԁ́�ؒ࣌� �1072800ԁ �ԁ

ิम༻
෦ࡐඅ

1�����ԁ
ᶃަ༻ΤΞγϦϯμʔඅ
20000ԁ��̫ ճ5ճ�́ަ� �100000ԁ
ᶄϒϥέοτमਖ਼අ
10000ԁ��̫ �ରԠճ5ճ�́ �50000ԁ
ɹᶃ�ɹܭ߹ �ᶄ�́ �150000ԁ

��ԁ

ʢ1ʣ�݅��
ඞཁੜ࢈ ��ݸ���
ਓ݅අ 1���ԁؒ࣌�

ؒՔಇ ���ʢ��ʷ1�ϲ݄ʣ

һਓۀ࡞
ੜ࢈ϥΠϯ໊��ऀۀ࡞
ઃඋऀۀ࡞ݕ� �໊
ઃඋ෮ऀۀ࡞چ� �໊

ʢ�ʣ࠾༻ϩϘγϦϯμʔՁ֨��
ࣜܕ Ձ֨

3$12�35$#�*�351�20�330�13�. ʔ
1$0/�$#�3518"*�$$�0�0�"#6 ʔ

ʢ�ʣίετμϯޮՌ��
ΤΞγϦϯμʔ ロボシリンダー

ਓ݅අʢؒʣ 13305600ԁʵ 11404800ԁʹ1900800ԁ
́�ܭ߹ �1������ԁ

˗վલʢ18ϲ݄ؒʣʹ ൃੜͨ͠ނোʹΑΔଛࣦ

ਓ݅අ 1072800ԁʵ 0ԁʹ1072800ԁ
ิम༻෦ࡐඅ 150000ԁʵ 0ԁʹ 150000ԁ

ଛࣦ߹́�ܭ �1������ԁ

ϩϘγϦϯμʔͷ࠾༻ʹΑΓɺαΠΫϧλΠϜΛॖ͠ɺՔಇ14％Ξοϓɺ
ؒ�1,900,800円�ͷίετݮʹޭ͠·ͨ͠ɻ

վલʹൃੜ͍ͯͨ͠ނোʹΑΔଛࣦ
ؒ�1,222,800円�ɺվޙ不要ʹͳΓ·ͨ͠ɻ

結果

৮͠ނোൃੜ��

෦ண
Ϣχοτ

ટճϢχοτ
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8. ダンボールͷࣗಈ仕分͚ஔ

移動中の速度変更で、
サイクルタイムを20％短縮

コンϕアーΛྲྀΕͯ͘ ΔCDೖΓஈボールͷ仕分͚ஔͰ͢ɻ 
ҟͳΔCD͕ೖͬͨ5種ྨͷஈボールΛ種ྨ͝ͱʹ仕分͚͠·͢ɻ

仕分͚༻ͷԡ͠ग़͠൘Λಈ͔͢エアシリンダーΛϩボシリンダーʹஔ͑·ͨ͠ɻ

置֓ཁ

վળ༰

ಈըͪ͜Β͔Β͝ཡͩ͘ ͍͞ɻ
IUUQT�//XXX.JBJ-SPCPU.DP.KQ/TQI/FY/

製造業一般

ᶃ  ダンボールശ͕ൖૹ༻コンϕアー上ΛҠಈ͠ɺࣝผϢχットΛ௨ա͠·͢ɻ 
ͦͷͱ͖ɺダンボールശʹషΒΕ͍ͯΔバーコーυΛಡΈऔΓɺࠝ แ͞Ε͍ͯΔCD 種ྨΛࣝผ͠·͢ɻ

ᶄ  ダンボールശ͕ରͷコンϕアーͷલʹ͘ Δͱɺ仕分͚ϢχットͷϩボシリンダーʹΑΓԡ͠ग़͞ΕͯҠߦ͕ࡌΘΕ·͢ɻ

ಈ࡞
આ໌
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ശͷ෦

μϯϘʔϧശ

$%�
ࠝแ༰ʷ5छྨ

ൖૹ༻コンϕアー

バーコーυリーダー

コンϕアーᶄコンϕアーᶃ

仕分͚༻ͷԡ͠ग़͠൘

ࣝผϢχット

仕分͚Ϣχットᶄ

仕分͚Ϣχット
ᶅʙᶇ

仕分͚Ϣχットᶃ

RCP6-SA6R

※仕けユニット、品コンベアーはͦ れͧれ5（ᶃʙᶇ）あります。
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仕分͚༻エアシリンダーͷΛ上͛Δ ͱ͜ͰサイクルタイϜॖͰ͖·͢ɻ
͔͠͠ɺΛ上͛Δͱ仕分͚༻ԡ͠ग़͠൘͕ダンボールശʹিಥ͠ɺ
தͷΛই͚ͭͯ͠·͏͜ ͱ͕͋Γ·͢ɻ
ͦͷͨΊɺエアシリンダーͷΛ上͛ΒΕͣɺ
サイクルタイϜΛॖ͢Δ ͱ͕͜Ͱ͖·ͤΜͰͨ͠ɻ

エアシリンダー࣌༺ͷஔサイクルタイϜ�ඵͰͨ͠ɻ

移動中の速度変更で、サイクルタイム短縮
ϩボシリンダーɺɺՃɺݮΛݸผʹઃఆͰ͖·͢ɻ
·ͨɺҠಈ్தͰΛม͢ߋΔ ͱ͜Մ能Ͱ͢ɻ

仕分͚༻ͷԡ͠ग़͠൘͕ダンボールശʹ৮͢ΔൣғͰɺ
ͦͷޙͷԡ͠ग़͠ಈൣ࡞ғΛߴʹ͢Δ ͱ͜Ͱɺ
サイクルタイϜΛ�ඵॖ ͢Δ ͱ͕͜Ͱ͖·ͨ͠ɻ

αΠΫϧλΠϜॖʹΑΔޮՌ

サイクルタイム ΤΞγϦϯμʔ ���ඵ ロボシリンダー ���ඵ
1日の

設備稼働時間 ΤΞγϦϯμʔ ؒ࣌��11 ロボシリンダー ؒ࣌���
年間の

設備稼働時間 ΤΞγϦϯμʔ �ؒ࣌��� ロボシリンダー �ؒ࣌���
製品の破損“0”を実現

ग़ՙޙʹCDέースͷഁଛʹΑΓฦ͞ΕΔ ͱ͕͜ɺ࣌ʑൃੜͯ͠ ͍·ͨ͠ɻ
ͦͷݪҼɺࣗ ಈ仕分͚ஔͰエアシリンダーͱダンボールശͷ৮࣌ʹিಥ͕
ΊͰ͢ɻ͍͖ͨͨͯى

˝
ϩボシリンダーͷஔ͑ʹΑΓিಥ͕ͳ ͳ͘Γɺͷഁଛ͕l�zʹ ͳΓ·ͨ͠ɻ

コストダウン効果
ʢ1ʣ�݅��

ੜ࢈ ����ശ

ਓ݅අ 1���ԁؒ࣌�ʸ�ஔʹ���ԁ�ஔ
һ1ਓͰ3ஔΛ୲͍ͯ͠·͢ɻۀ࡞

ؒՔಇ ���

ʢ�ʣ࠾༻ϩϘγϦϯμʔՁ֨��
ࣜܕ ඪ४Ձ֨�

3$16�4"63�8"�421�20�450�13�4�.- ʔ
1$0/�$#�4218"*�/1�2�0 ʔ

�

ʢ�ʣίετμϯޮՌ��
ΤΞγϦϯμʔ ロボシリンダー

ਓ݅අʢؒʣ1725000ԁʵ1380000ԁʹ 345000ԁ
ֹࠩ�́ �������ԁ

� ϩϘγϦϯμʔͷ࠾༻ʹΑΓɺαΠΫϧλΠϜΛ20％ॖ͠ɺ
ؒʹ�345,000円�ͷίετμϯͰ͖·ͨ͠ɻ

結果結果

点

վળ
ޮՌ

ʢ�ʣΤΞγϦϯμʔͱϩϘγϦϯμʔͷൺֱ��
߲目 ΤΞγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ ϩϘγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ
αΠΫϧ
λΠϜ ���ඵ ���ඵ
ઃඋՔಈ
ؒ࣌ �ؒ࣌��11 �ؒ࣌���

ਓ݅අ
1������ԁ�
̫�ؒ࣌11.5 �600ԁ�̫ �250��

�́1725000ԁ

1������ԁ�
̫�ؒ࣌9.2 �600ԁ�̫ �250�

�́ �1380000ԁ
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�͚༻ԡ͠ग़͠൘ͱ
μϯϘʔϧശ͕�

৮͢Δಈൣ࡞ғ

৮͔ͯ͠Βͷ�
Ͱ࡞ಈߴ
ԡ͠ग़͢ൣғ

0

ʢNN�Tʣ

࣌ ʢؒTʣ

$%έʔεͷഁଛ

ΤΞγϦϯμʔ用࣌
ԡ͠ग़͠ߏػ

͚༻ͷ
ԡग़͠൘

�༺͚
ΤΞγϦϯμʔ
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9. Ͷ͡ࡐྉͷࠪݕɾൖૹஔ

シンプルな装置構成を実現し、
サイクルタイムを44％短縮

ੇΓボルト（Ͷ͡）ͷੜ࢈ϥインͰ͢ɻՃ͢Δલͷؙ（Ͷ͡ࡐྉ）
ͷ外ܘΛࠪ͠ݕɺ߹֨ͱෆ߹֨ͷৼ分͚Λ͍ߦ·͢ɻ

ؙΛͯ࣋͠ Ҡಈͤ͞ΔエアシリンダーΛϩボシリンダーʹஔ͑ɺ͞ Βʹؙͷ外ࠪݕܘΛϩボシリンダーͷ機能Λ༻͠
๏ʹվળ͠·ͨ͠ɻํࠪݕͨ

置֓ཁ

վળ༰

ಈըͪ͜Β͔Β͝ཡͩ͘ ͍͞ɻ
IUUQT�//XXX.JBJ-SPCPU.DP.KQ/TQI/FY/

製造業一般

ᶃ  ग़͠ϢχットʹΑͬͯɺストッΧー͔Βࡐྉ͕1ຊ上ঢ͠·͢ɻ
ᶄ  ;࣠ ϩボシリンダー͕Լ߱͠ɺάリッパーͰؙΛडऔΓ·͢ɻ 

ͦͯ͠ ɺάリッパーͷԡ͚ಈ࡞ͱκーン৴߸ग़ྗ機能Λ༻ͯ͠ 外ੇܘ๏Λผ͠·͢ɻ
ᶅ ผ͞Εͨ߹֨ɾෆ߹֨ΛͦΕͧΕɺ߹֨ൖૹ༻コンϕアーͱෆ߹֨ճऩശҠಈͤ͞·͢ɻ

ಈ࡞
આ໌
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RCP6-SA7RRCP6-SA7R

RCP6-TA4R
RCP4-GRSML

ग़͠Ϣχット ؙ
（Ͷ͡ࡐྉ）

߹֨ൖૹ༻
コンϕアー

ෆ߹֨ճऩശ

ストッΧー

෦ৄࡉ

ʪࡐྉʫ

サイズ（mm）
外10ܘ º ͞120

:࣠

;࣠
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エアシリンダーΛ༻ͨ͠外ࠪݕܘɺ
;࣠ ͕上ঢʹҠಈޙྃɺ���ඵؒͰ͍ߦ·͢ɻ

;࣠ ͷ上ঢΛ上͛ΔͱҠಈؒ࣌ॖͰ͖·͕͢ɺ
ߦৼಈ͕ऩ·͔ͬͯΒࠪݕܘৼಈ͠·͢ɻ外ʹ࣌ࢭఀ  ͏
ͨΊɺサイクルタイϜΛॖͰ͖·ͤΜͰͨ͠ɻ

:࣠ ಉ様ʹɺৼಈ͠ͳ͍Α͏ʹͰӡసͯ͠ ͍·ͨ͠ɻ

߹֨ൖૹ࣌ͷサイクルタイϜ���ඵͰɺ
1ͷஔՔಇؒ࣌ؒ࣌�� Ͱͨ͠ɻ

速度、加速度、減速度を設定し、高速で振動のない動作を実現
:࣠ ɺ;࣠ Λエアシリンダー͔Βɺϩボシリンダーʹม͠ߋ·ͨ͠ɻ 
ϩボシリンダーதؒҐஔܾΊ͕Ͱ͖ΔͷͰɺதؒఀࢭ༻エアシリンダー͕ෆཁʹͳΓ·ͨ͠ɻ

·ͨɺϩボシリンダーɺɺՃɺݮΛҙʹઃఆͰ͖·͢ɻ
ͱՃΛ͘ߴઃఆ͠ɺݮΛ؇͔ʹઃఆ͢Δ ͱ͜ʹΑΓ
ɻͨ͠·͠ݱͰৼಈͷͳ͍ҠಈΛ࣮ߴ

ͦͷ݁ՌɺサイクルタイϜΛ���ඵॖ ͢Δ ͱ͕͜Ͱ͖·ͨ͠ɻ

検査方法の改善で、サイクルタイム短縮
ϩボシリンダーͷάリッパーͰԡ͚ಈ࡞ͱκーン৴߸ग़ྗ機能Λ༻͢Δͱ
ؙΛ͚ͩͨ࣋͠Ͱɺ外ੇܘ๏ΛผͰ͖·͢ɻ
ͦͷ ͱ͜ʹΑΓɺܭଌηンサーͱୀආ༻エアシリンダーෆཁʹͳΓ·͢ɻ

ͦͷ݁Ռɺؒ࣌ࠪݕΛ���ඵॖ ͢Δ ͱ͕͜Ͱ͖·ͨ͠ɻ

アーチ状の動作により、最短経路での移動を実現
ෆཁʹͳ͕ͬͨࢭΊͷఀͨ͏ߦΛࠪݕ ͱ͜Ͱɺ:࣠ ͱ
;࣠ ʹΑΔアーνঢ়ͷಈ͕࡞Մ能ʹͳΓ·ͨ͠ɻ
アーνঢ়ͷಈ࡞ʹΑΓɺ࠷ܦ࿏ͰҠಈͰ͖·͢ɻ
ϩボシリンダーͰテΟーνンάボックスΛ༻͠ɺ
؆୯ʹઃఆ͢Δ ͱ͕͜Ͱ͖·ͨ͠ɻ

ͦͷ݁ՌɺサイクルタイϜ͕���ඵॖ͠·ͨ͠ɻ

サイクルタイム ΤΞγϦϯμʔ ���ඵ ロボシリンダー ���ඵ
コストダウン効果

ʢ1ʣ�݅��
ඞཁੜ࢈ʢʣ ��ݸ���

ਓ݅අʢؒ࣌ʣ 1���ԁؒ࣌�ʸ�ஔʹ���ԁ�ஔ
һ1ਓͰ2ஔΛ୲͍ͯ͠·͢ɻۀ࡞

ؒՔಇ ���

ʢ�ʣ࠾༻ϩϘγϦϯμʔՁ֨��
ࣜܕ ඪ४Ձ֨�

3$36�4"73�8"�561�16�400�13�.�.- ʔ
3$16�5"43�8"�351�5�100�13�.�#�.- ʔ
3$14�(34.-�*�281�30�14�13�. ʔ
.4&-�1$�3�4218"*�3518"*#�2818"*�/1�&�0�4 ʔ

�

ʢ�ʣίετμϯޮՌ��
ΤΞγϦϯμʔ ロボシリンダー

ਓ݅අʢؒʣ3375000ԁʵ1867500ԁʹ1507500ԁ
ֹࠩ�́ �1������ԁ

�
ϩϘγϦϯμʔͷ࠾༻ʹΑΓɺγϯϓϧͳஔߏΛ࣮͠ݱɺ�
αΠΫϧλΠϜΛ44ˋॖʹޭ͠·ͨ͠ɻ
ؒʹ�1,507,500円�ͷίετμϯͰ͖·ͨ͠ɻ

結果結果

点

վળ
ޮՌ

ʢ�ʣΤΞγϦϯμʔͱϩϘγϦϯμʔͷൺֱ��
߲目 ΤΞγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ ϩϘγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ
αΠΫϧ
λΠϜ ���ඵ ���ඵ

ઃඋՔಈ
ؒ࣌ �ؒ࣌���1 �ؒ࣌���

ਓ݅අ
�������ԁ�

̫�ؒ࣌15.0 �900ԁ�̫ �250�
�́3375000ԁ

1������ԁ�
̫�ؒ࣌8.3 �900ԁ�̫ �250�

�́1867500ԁ
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ύλʔϯ࡞ͱ͖ͷಈ͍ͨͯ͠༺ଌηϯαʔΛܭ ϩϘγϦϯμʔͷάϦούʔΛ༻ͨ͠ͱ͖ͷಈ࡞ύλʔϯ

短縮時間 ���ඵ

0

ϩϘγϦϯμʔ

ΤΞγϦϯμʔ

速
度（
ᶱ
／
s
）

࣌ ʢؒTʣ

短縮時間

���ඵ

短縮時間

1��ඵԡ͚ԡ͚
10NN

ϩϘγϦϯμʔ
άϦούʔ

ྉࡐ

ग़ݕ๏Λੇܘ֎

ΤΞγϦϯμʔ用࣌

ଌηϯαʔܭ

:࣠ϩουϨεΤΞγϦϯμʔ

;࣠ΤΞγϦϯμʔ

தؒఀࢭ༻ΤΞγϦϯμʔ

ηϯαʔ
ୀආ༻
ΤΞγϦϯμʔ

ΤΞνϟοΫ

߹֨ൖૹ༻
ίϯϕΞʔ

ࠪݕܘ֎

ଌܭ
ηϯαʔ

;࣠ΤΞγϦϯμʔ
্͕ঢͰఀͨ͠ࢭ
ͱ͖ɺܭଌηϯαʔͰ
ؙͷ֎ܘΛܭଌ͠
·͢ɻ ɾɾɾܭଌΤϦΞ
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10. ۚଐ෦ͷਁ௮ࢷஔ

ロボシリンダーの自在な動作設定で、
脱脂時間の短縮を実現

Ί͖ͬॲཧલʹۚ͏ߦଐ෦ͷࢷఔͰ͢ɻ 
ۚଐ෦ͷೖͬͨΧΰΛ上Լʹಈ͔͠ɺਁ ௮͢ࢷΔஔͰ͢ɻ
※ਁ௮ࢷ:ࡎࢷに しਁて、༉Ԛれをআڈすること。

Χΰͷ上Լӡಈʹ༻ͯ͠ ͍ΔエアシリンダーΛϩボシリンダーʹஔ͑·ͨ͠ɻ

置֓ཁ

վળ༰

ಈըͪ͜Β͔Β͝ཡͩ͘ ͍͞ɻ
IUUQT�//XXX.JBJ-SPCPU.DP.KQ/TQI/FY/

製造業一般

ᶃ  ۚ ଐ෦ͷೖͬͨΧΰΛۀ࡞һ͕ஔʹऔΓ͚·͢ɻ
ᶄ ϩボシリンダーʹΑΓΧΰ͕Լ߱͠ɺۚ ଐ෦Λࢷ૧ʹΊ·͢ɻ
ᶅ Ұఆؒ࣌ɺਁ ௮ࢷΛޙͨͬߦɺϩボシリンダーʹΑΓΧΰ͕上ঢ͠·͢ɻ
ᶆ ࢷӷͷӷͩΕ͕ͳ ͳ͘ΔͷΛͪɺۀ࡞һ͕ஔ͔ΒΧΰΛऔΓ外͠·͢ɻ

ಈ࡞
આ໌

1-97　ΞϓϦέʔγϣϯྫࣄ

ΞϓϦέʔγϣϯ事ྫ

Χΰ
ࢷ૧（ࢷӷ）

RCS3-SS8R

Χΰͱۚଐ෦

<ચড়ޙ><ચড়લ>

Χΰ

ۚଐ෦
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ҰൠతʹࢷӷͷதͰۚଐ෦Λಈ͔ ͱ͢ɺۚ ଐ෦ͱࢷӷͷ৮ޮ͕ྑ ͳ͘Γؒ࣌Ͱ͕ࢷͰ͖·͢ɻ
͔͠͠ɺエアシリンダーͰΧΰͷ༳ಈಈ࡞Ͱ͖·ͤΜɻ
エアシリンダー࣌༺ஔサイクルタイϜɺ上ঢɾԼ߱ؒ࣌ΛؚΊ���ඵ Ͱͨ͠ɻ
（下߱�5秒、ਁ ௮ࢷ時間�300秒、上ঢ�5秒、ਫり時間�60秒）

多点位置決め機能によりサイクルタイム短縮
ؒ࣌ࢷॖͷͨΊɺࢷӷͷதͰΧΰΛ上Լʹಈ͔͢ ͱ͜ʹ͠·ͨ͠ɻ

ϩボシリンダーͰଟҐஔܾΊΛ͑ߦΔͨΊɺ
ࢷӷʹਁ௮ͨ͠··Χΰͷ上Լಈ࡞Λ͜͏ߦ ͱ͕Ͱ͖·͢ɻ
300ඵ͔Β���ඵʹॖ͕ؒ࣌ࢷͷ݁Ռɺݧ࣮ Ͱ͖·ͨ͠ɻ

·ͨɺϩボシリンダーͷଟҐஔܾΊ機能Λ༻ͯ͠ ɺ
ચড়ӷͷਫΓಈ࡞Λ͜͏ߦ ͱ͕Ͱ͖·ͨ͠ɻ

ޙྃࢷɺࢷ૧ͷ上ͰΧΰΛ上Լʹಈ͔͠ɺࢷӷΛৼམͱ͢ ͱ͜Ͱɺ
以લʹൺਫΓؒ࣌Λ60ඵ͔Β��ඵʹॖ Ͱ͖·ͨ͠ɻ

移動中の速度変更でサイクルタイム短縮
エレシリンダー࣌༺ࢷӷͷྔ෦ͷ種ྨʹΑͬͯɺ
ࢷӷ͕ᷓΕͨΓඈͼͨͬࢄΓ͢Δ ͱ͕͋͜ΔͨΊɺ
ͰΧΰͷग़͠ೖΕΛ͍ͯͬߦ·ͨ͠ɻ

ϩボシリンダーɺɺՃɺݮΛݸผʹઃఆͰ͖·͢ɻ
·ͨɺҠಈ్தͰΛม͢ߋΔ ͱ͕͜Ͱ͖·͢ɻ

ࢷӷͷӷ໘·ͰߴͰ͚ۙͮɺӷʹೖΔͱ͖ಈ࡞ʹ͢Δ ͱ͜Ͱɺ
ΧΰͷҠಈؒ࣌Λยಓ�ඵॖ ͢Δ ͱ͕͜Ͱ͖·ͨ͠ɻ

サイクルタイム
ʢΧΰͷ্ঢɾԼ߱��
ؒ࣌ࢷ��ਫΓؒ࣌ʣ

ΤΞγϦϯμʔ ̏̓ �̌̌ ඵ ロボシリンダー ̎̐ �̒̌ ඵ

コストダウン効果
ʢ1ʣ�݅��

ੜ࢈ 1��ճʢΧΰͷަճʣ
ਓ݅අ 1���ԁؒ࣌�

ؒՔಇ ���

ʢ�ʣ࠾༻ϩϘγϦϯμʔՁ֨��
ࣜܕ ඪ४Ձ֨ʗ

3$43�4483�8"�150�10�300�52�4�#�.-& ʔ
44&-�$4�1�1508"*#�/1�2�1 ʔ

�

ʢ�ʣίετμϯޮՌ��
ΤΞγϦϯμʔ ロボシリンダー

ਓ݅අʢؒʣ4995000ԁʵ3465000ԁʹ1530000ԁ
ֹࠩ�́ �1������ԁ

� ϩϘγϦϯμʔͷ࠾༻ʹΑΓɺαΠΫϧλΠϜΛ30%ॖ͠ɺ
ؒʹ�1,530,000円�ͷίετμϯ͕Ͱ͖·ͨ͠ɻ

結果結果
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߲目 ΤΞγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ ϩϘγϦϯμʔΛ༻ͨ͠ஔ
ஔ

αΠΫϧλΠϜ �����ඵ �����ඵ
һʹΑΔۀ࡞
Χΰͷަؒ࣌ ��ඵ ��ඵ

ઃඋՔಈؒ࣌ �ؒ࣌11�1 �ؒ࣌���

ਓ݅අʢʣ �������ԁ� �������ԁ�
（注）�作ऀۀは、カΰの部品څڙなͲのஈ取りとカΰのަ作ۀをߦっています。
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 ■型式項目
RCP4 ʵ RA5C ʵ I ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

シリーズ － タイプ － エンコーダー種類 － モーター種類 － リード － ストローク － 適応コントローラー － ケーブル長 オプション
I ΠϯΫϦϝϯλϧ 42P ύϧεϞʔλʔ 20 ��NN 50 ��NN P3 1$0/ N ແ͠ ԼهΦϓγϣϯ

Ձ֨දࢀর��˘αΠζ 12 1�NN
～ ʙ

.4&- P 1N
42SP ਪྗߴ 6 �NN 400 ���NN P5 3$0/ S �N

ύϧεϞʔλʔ 3 �NN ʢ��NNຖʣ 34&- M �N
��˘αΠζ X□□ ͞ࢦఆ

� � � � � � � � � � � � � � � � � � � R□□ ϩϘοτέʔϒϧ � �

水 平 垂 

直
横立て

天吊り

ϥδΞϧՙॏରԠ
ϥδΞϧγϦϯμʔ�

 ■ストローク別価格表（標準価格）
ετϩʔΫʢNNʣ ඪ४Ձ֨

ඪ४༷ ༷ਪྗߴ
50 ʵ ʵ
100 ʵ ʵ
150 ʵ ʵ
200 ʵ ʵ
250 ʵ ʵ
300 ʵ ʵ
350 ʵ ʵ
400 ʵ ʵ

 ■オプション価格表（標準価格）
໊শ Φϓγϣϯه߸ রทࢀ ඪ४Ձ֨

ϒϨʔΩʢ1ʣ B �-��� ʵ
έʔϒϧऔग़ํมߋʢ্ଆʣ CJT �-��� ʵ
έʔϒϧऔग़ํมߋʢӈଆʣ CJR �-��� ʵ
έʔϒϧऔग़ํมߋʢࠨଆʣ CJL �-��� ʵ
έʔϒϧऔग़ํมߋʢԼଆʣ CJB �-��� ʵ
ϑϥϯδۚ۩ FL �-��� ʵ
༷ٯݪ NM �-��� ʵ
εΫϨʔύ SC �-��� ʵ
ʢ1ʣߴ� ਪྗύϧεϞʔλʔΛબͨ͠߹ඪ४උͰ͢ɻ

 ■ケーブル長価格表（標準価格）
छྨ έʔϒϧه߸ 1� 1�

ඪ४λΠϓ�
P	1N
 ʵ ʵ
S	�N
 ʵ ʵ
M	�N
 ʵ ʵ

͞ࢦఆ
X06	�N
�ʙ�X10	1�N
 ʵ ʵ
X11	11N
�ʙ�X15	1�N
 ʵ ʵ
X16	1�N
�ʙ�X20	��N
 ʵ ʵ

ϩϘοτέʔϒϧ

R01	1N
�ʙ�R03	�N
 ʵ ʵ
R04	�N
�ʙ�R05	�N
 ʵ ʵ
R06	�N
�ʙ�R10	1�N
 ʵ ʵ
R11	11N
�ʙ�R15	1�N
 ʵ ʵ
R16	1�N
�ʙ�R20	��N
 ʵ ʵ

߲ ༰
Ϧʔυ ϘʔϧͶ͡ϦʔυʢNNʣ �� 1� � � 
ਪྗߴ	�

ਫฏ

Մൖ࣭ ʢྔ�ʣ࠷େՄൖ࣭ ʢྔLHʣʢߴग़ྗ༗ޮʣ � �� �� �� ʵ
େՄൖ࣭࠷ ʢྔLHʣʢߴग़ྗແޮʣ � �� �� �� ʵ

�Ճݮ
ʢNN�Tʣߴ࠷ ��� ��� ��� ��� ʵ
ʢNN�Tʣ࠷ �� 1� � � ʵ
ఆ֨Ճݮʢ(ʣ ��� ��� ��� ��� ʵ
ʢ(ʣݮՃߴ࠷ 1 1 1 1 ʵ

ਨ

Մൖ࣭ྔ େՄൖ࣭࠷ ʢྔLHʣʢߴग़ྗ༗ޮʣ 1�� � 1� �� ��
େՄൖ࣭࠷ ʢྔLHʣʢߴग़ྗແޮʣ 1�� � 1� �� ��

�Ճݮ
ʢNN�Tʣߴ࠷ ��� ��� ��� ��� ��
ʢNN�Tʣ࠷ �� 1� � � �
ఆ֨Ճݮʢ(ʣ ��� ��� ��� ��� ���
ʢ(ʣݮՃߴ࠷ ��� ��� ��� ��� ���

ԡ͚ ԡ͚࠷࣌େਪ ʢྗ/ʣ �� �� 1�� ��� ���
ԡ͚ߴ࠷ʢNN�Tʣ �� �� �� �� ��

ϒϨʔΩ ϒϨʔΩ༷ ແྭ࣓࡞ಈి࣓ϒϨʔΩ
ϒϨʔΩอ࣋ ʢྗLHGʣ 1�� � 1� �� ��

ετϩʔΫ
খετϩʔΫʢNNʣ࠷ �� �� �� �� ��
େετϩʔΫʢNNʣ࠷ ��� ��� ��� ��� ���
ετϩʔΫϐονʢNNʣ �� �� �� �� ��

 ■メインスペック
߲ ༰

ಈํࣜۦ ϘʔϧͶ͡ɹП1�NNɹస$1�
ฦ͠ҐஔܾΊਫ਼܁ Ϧʔυ��ɿʶ����NNɹϦʔυ1�����ɿʶ����NNɹ
ϩετϞʔγϣϯ ��1NNҎԼ
ϩου П��NNɹ࣭ࡐɿεςϯϨε
ϩουෆճసਫ਼ �
पғԹɾ࣪༺ �ʙ��ˆɺ���3)ҎԼʢ݁࿐ͳ͖͜ͱʣ
อޢڃ *1��
ৼಈɾিܸ ���N�T�
ւ֎ରԠ֨ن $&ϚʔΫɺ3P)4ྩࢦ
Ϟʔλʔछྨ ύϧεϞʔλʔ
Τϯίʔμʔछྨ ΠϯΫϦϝϯλϧ
Τϯίʔμʔύϧε ����QVMTF�SFW
ೲظ ϗʔϜϖʔδʦೲظরձʧʹ ࡌه

࢟ ਫฏ ਨ�
 Ճʢ(ʣ

ʢNN�Tʣ��1 ��� ��� ��� 1 ��1 ��� ���
� � � � � � 1�� 1�� 1��
1�� � � � � � 1�� 1�� 1��
��� � � � � � 1�� 1�� 1��
��� � � � � � 1�� 1�� 1��
��� � � � � 1�� 1��
��� � � � � � � 1 1
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 ■高出力設定有効　　ൖૹ࣭ྔʹΑΓߴ࠷มಈ͠·͢ɻՄൖ࣭ྔͷ୯ҐLHͰ͢ɻۭཝಈ࡞ෆՄͱͳΓ·͢ɻ
 ■速度・加速度別可搬質量表   ※高出力設定の詳細は1-25ページをご参照ください。
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�� �� �� �� �� �� �� �� ��
�� �� �� �� �� �� �� �� ��
�� �� �� �� �� �� �� �� ��
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��� �� 1� 1� 1� � � � �
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 ■高出力設定無効　　ൖૹ࣭ྔʹΑΓߴ࠷มಈ͠·͢ɻՄൖ࣭ྔͷ୯ҐLHͰ͢ɻ
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 ■ストロークと最高速度
Ϧʔυ
ʢNNʣ

ετϩʔΫ

ίϯτϩʔϥʔ
��ʙ���ʢ��NNຖʣ

�� ग़ྗ༗ޮߴ ���
ग़ྗແޮߴ ���

1� ग़ྗ༗ޮߴ ���
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�
ʢඪ४༷ʣ
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ग़ྗແޮߴ 1��
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ʢ୯ҐNN�Tʣ
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 ■押付け力と電流制限値の相関図
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 ■ロッドたわみ量（参考値）
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 ■型式項目
RCP4 ʵ RA5C ʵ I ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

シリーズ － タイプ － エンコーダー種類 － モーター種類 － リード － ストローク － 適応コントローラー － ケーブル長 オプション
I ΠϯΫϦϝϯλϧ 42P ύϧεϞʔλʔ 20 ��NN 50 ��NN P3 1$0/ N ແ͠ ԼهΦϓγϣϯ

Ձ֨දࢀর��˘αΠζ 12 1�NN

～ ʙ

.4&- P 1N
42SP ਪྗߴ 6 �NN 400 ���NN P5 3$0/ S �N

ύϧεϞʔλʔ 3 �NN ʢ��NNຖʣ 34&- M �N
��˘αΠζ X□□ ͞ࢦఆ
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水 平 垂 

直
横立て

天吊り

ϥδΞϧՙॏରԠ
ϥδΞϧγϦϯμʔ�

 ■ストローク別価格表（標準価格）
ετϩʔΫʢNNʣ ඪ४Ձ֨

ඪ४༷ ༷ਪྗߴ
50 ʵ ʵ
100 ʵ ʵ
150 ʵ ʵ
200 ʵ ʵ
250 ʵ ʵ
300 ʵ ʵ
350 ʵ ʵ
400 ʵ ʵ

 ■オプション価格表（標準価格）
໊শ Φϓγϣϯه߸ রทࢀ ඪ४Ձ֨

ϒϨʔΩʢ1ʣ B �-��� ʵ
έʔϒϧऔग़ํมߋʢ্ଆʣ CJT �-��� ʵ
έʔϒϧऔग़ํมߋʢӈଆʣ CJR �-��� ʵ
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 ■速度・加速度別可搬質量表   ※高出力設定の詳細は1-25ページをご参照ください。
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製品仕様掲載ページは、おもに下記の項目にて構成されます。
各項目の詳細説明は1-102、103をご覧ください。
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製品仕様掲載ページの見方
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Ձ֨ද�

ϝΠϯεϖοΫ�

度・Ճ度ผՄൖ࣭ྔද�

ετϩʔΫとߴ࠷度�

ετϩʔΫผՁ֨ද
アクチュエーターのストローク別の標準価格を表示しています。

ΦϓγϣϯՁ֨ද
アクチュエーターが選択可能なオプションとその標準価格を表示しています。 
各オプションの内容は、表に記載された参照ページをご覧ください。

έʔϒϧՁ֨ද
アクチュエーターとコントローラーを接続するためのケーブル種類と価格を表示しています。
エレシリンダーの場合は、アクチュエーターの制御電源、PLCの入力信号を接続するためのケーブル種類と価格を
表示しています。 
アクチュエーター本体の価格には、ケーブル価格は含まれませんのでご注意ください。

アクチュエーターを選定する場合、動作性能だけでなく、本体の剛性や寿命についても確認が必要です。
各項目の詳細は巻末の用語説明をご参照ください。

パルスモーター搭載機種は、搬送するものの質量によって最高速度が変化します。
選定した機種が必要な速度と可搬質量を満たしているかをご確認ください。
複数のリードが条件を満たしている場合は、どれをお選びいただいても結構ですが、 
リードの大きいものは小さいものに比べ最高速度が速く、可搬質量が小さくなります。

ストロークが長くなると、ボールねじの危険回転数の関係から最高速度が低下します。
ストロークと最高速度の表にて、選定した機種が必要な最高速度を満たしているかをご確認ください。
※移動距離が短い場合は、最高速度に到達しない場合がありますので、ご注意ください。

ࡌܝ༷ϖʔδͷ102-1　ํݟ
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ԡけྗとిྲ੍ྀݶの૬ؔਤ�

ϩουたΘΈྔ�

ϩουઌڐ༰ෛՙ࣭ྔ�

ੇ๏ਤ�

దԠίϯτϩʔϥʔ�

押付け動作時の押付け力は、コントローラーの電流制限値20％（30％）～70％を変更することで変更が可能です。
詳細は、1-269ページをご確認ください。

ロッドを水平設置し、ロッド先端に負荷をかけたときのロッドのたわみ量を測定してグラフにしています。

ラジアルシリンダーはガイドを内蔵していますので、外付けガイドなしでも 
ロッドに一定の負荷をかけることができます。
許容可能な負荷質量についてグラフで表示しています。

掲載機種の外形寸法図を記載しています。
アクチュエーターのスライダー・ロッド・テーブルの位置は、原点復帰完了の位置を表しています。
図面の右上には、2次元CAD/3次元CADデータの有無を表すマークが記載されています。 
（CADデータは当社HPからダウンロードできます。）

アクチュエーターと接続可能なコントローラーを表しています。
各コントローラーの詳細は参照ページをご覧ください。
※ エレシリンダーシリーズはコントローラー内蔵です。 
内蔵コントローラーの詳細は2-390ページをご覧ください。

製品仕様掲載ページの見方

1-103　ࡌܝ༷ϖʔδͷํݟ
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エレシリンダー各シリーズの型式は基本的に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ください。
また選択可能なエンコーダー種類や選択範囲（リード、ストロークなど）は機種ごとに異なります。
詳細は各機種のページでご確認ください。

ΤϨγϦϯμʔὼ ߲༰આ໌

EC DS7S(R) 200 1 B
1 �γϦʔζ 2 �λΠϓ� 3 ༷� 4 �ετϩʔΫ 5 �電�0*・ݯέʔϒϧ 6 �Φϓγϣϯ

	ྫ
  D S 7 S ঢ়ܗ
˝

εϥΠμʔ

ຊମ෯
˝

��NN

ϘʔϧͶ͡Ϧʔυ
˝

��NN

1  γϦʔζ エレシリンダーὼシリーズ

2  λΠϓ 種類（例：スライダー）、本体幅（例：幅60mm）、ボールねじリードを下記の内容で表しています。

4  ετϩʔΫ アクチュエーターのストローク（動作範囲）を表します。（単位はmm）

3 ༷  種類（スライダー、ロッドなど)、剛性、モーター結合方法（折返し)、環境（クリーンルーム、防水）を下記の内容で表します。

	 ྫ 


5 �0έʔϒϧ*・ݯి  電源、PLCの入出力信号を接続するためのケーブルです。
ケーブル長（1～10m）、またはコネクターのみ付属を表します。

� ࢠίωΫλʔଐ

� ఆ�NࢦI�0έʔϒϧ�͞ݯి

ʙ ʙ

�� ఆ��NࢦI�0έʔϒϧ�͞ݯి

4� ఆ�NࢦI�0έʔϒϧ�͞ݯి

ʙ ʙ

4�� ఆ��NࢦI�0έʔϒϧ�͞ݯి

6  Φϓγϣϯ アクチュエーターに装着されるオプションを表します。
ແهೖ ΠϯΫϦϝϯλϧΤϯίʔμʔ༷

N1N༷ɺΦϓγϣϯແ͠
"$� ΞΫνϡΤʔλʔέʔϒϧ��N
"$'��
"$'�

ΞΫνϡΤʔλʔέʔϒϧมߋ
�N��N	ϑοૉΰϜඃ෴༷


"$3 3$0N�E$ଓ༷

# ϒϨʔΩ

$4� ΤΞγϦϯμʔޓऔ͚ϓϨʔτ

%- σδλϧεϐίϯऔ͚ํ	ࠨଆ


%3 σδλϧεϐίϯऔ͚ํ	ӈଆ


''" ઌΞμϓλʔʢϑϥϯδʣ

'- ϑϥϯδʢલʣ

'45 έʔϒϧݻఆۚ۩	લଆ


'5 ϑʔτۚ۩ʢ্໘ݻఆ༻ʣ

(��(� ༷ఆάϦʔεృࢦ

(5� ΨΠυӈऔ͚�ςʔϒϧӈऔ͚

(5� ΨΠυԼऔ͚�ςʔϒϧԼऔ͚

(5� ΨΠυࠨऔ͚�ςʔϒϧࠨऔ͚

M- Ϟʔλʔંࠨฦ༷͠

M3 Ϟʔλʔӈંฦ༷͠

M0# Ϟʔλʔऔ͚ํมߋʢԼଆʣ

M0- Ϟʔλʔऔ͚ํมߋʢࠨଆʣ

M03 Ϟʔλʔऔ͚ํมߋʢӈଆʣ

M05 Ϟʔλʔऔ͚ํมߋʢ্ଆʣ

/'" ઌΞμϓλʔʢࣁͶ͡ʣ

/+ φοΫϧδϣΠϯτ

/+1# φοΫϧδϣΠϯτʴ༳ಈड͚ۚ۩

/M ༷ٯݪ

1/ 1N1༷

23 ΫϨϏεۚ۩

231# ΫϨϏεۚ۩ʴ༳ಈड͚ۚ۩

4" γϟϑτΞμϓλʔ

4-' ϑοૉΰϜγʔϧ༷

43 εϥΠμʔ෦ϩʔϥʔ༷

5" ςʔϒϧΞμϓλʔ

5M%� ༷౷ܥ�ݯి

545 έʔϒϧݻఆۚ۩	্ଆ


73 खউखҧ͍ܧ༺Ҿٵ

8 μϒϧεϥΠμʔ༷

8" όοςϦʔϨε
ΞϒιϦϡʔτΤϯίʔμʔ༷

8- ແઢ௨৴༷

8-� ແઢ࣠ಈ࡞ରԠ༷

σδλϧεϐίϯ

ແهೖ ඪ४

% σδλϧεϐίϯ

ຊମ෯

� ෯　��̼̼ � ෯　��̼̼

� ෯　��̼̼ �� ෯　���NN

� ෯　��̼̼ �� ෯　���̼̼

� ෯　��̼̼ �� ෯　���̼̼

� ෯　��̼̼ �� ෯　���̼̼

� ෯　��NN

Ϧʔυ

-

M

)

4

छྨ

4 εϥΠμʔ (% μϒϧΨΠυ͖ϩουܕখࡉ

84 ϫΠυεϥΠμʔ 5$ ςʔϒϧ　ίϯύΫτλΠϓ

# ϕϧτۦಈ 58 ςʔϒϧ　ϫΠυλΠϓ

3 ϩου (3# άϦούʔ

33 ϥδΞϧγϦϯμʔ 35$ ϩʔλϦʔ

31 ϩουܕখࡉ 45 ετούʔγϦϯμʔ

(4 γϯάϧΨΠυ͖ϩουܕখࡉ

ແهೖ εϥΠμʔλΠϓɺϩουλΠϓɺ
ϥδΞϧγϦϯμʔλΠϓɺςʔϒϧλΠϓ ") εϥΠμʔλΠϓɺੑ߶ߴ

ϥδΞϧγϦϯμʔλΠϓੑ߶ߴ 3 Ϟʔλʔંฦ༷͠ $3 ΫϦʔϯϧʔϜ༷ 8 ਫλΠϓ

型式項目説明

˙ඪ४ίωΫλʔέʔϒϧ ίωΫλʔέʔϒϧํ�˙
※ S10、S13、S15はモーター電源ケーブル長も選択します。 
詳細は各製品仕様ページの「型式項目」をご確認ください。
※ RCON-EC接続仕様(ACR)の選択の有無により、 
付属されるケーブルが異なります。 
詳細は2-396、404ページをご確認ください。

※ ボールねじのリード(ボールねじが1回転した
時に、スライダーが移動する距離)をアルファ
ベットで表します。アルファベットが表すリード
は機種によって異なります。
詳細は、各製品仕様ページでご確認ください。
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アクチュエーター各シリーズ（エレシリンダーを除く）の型式は基本的に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ください。
また選択可能なエンコーダー種類や選択範囲（リード、ストロークなど）は機種ごとに異なります。
直交ロボット、TTAシリーズおよびIXシリーズの型式記載方法も下記とは異なりますので、詳細は各機種のページでご確認ください。

ΞΫνϡΤʔλʔ

ロボシリンダー

単軸ロボット

WA:バッテリーレスアブソタイプ

A:アブソリュートタイプ

I:インクリメンタルタイプ

G:疑似アブソリュートタイプ

߲༰આ໌

RCP6 SA4C WA 35P 16 100 P3 S B
ɹγϦʔζ ɹλΠϓ ɹΤϯίʔμʔछྨ ɹϞʔλʔछྨ ɹϦʔυ ɹετϩʔΫ ɹదԠίϯτϩʔϥʔ ɹέʔϒϧ ɹΦϓγϣϯ

γϦʔζ

λΠϓ

Τϯίʔμʔछྨ

Ϟʔλʔछྨ

Ϧʔυ

ετϩʔΫ

έʔϒϧ

Φϓγϣϯ

దԠίϯτϩʔϥʔ
ʢ*�0छྨʣ

アクチュエーターの各シリーズの名称を表します。

アクチュエーターに装着されるオプションを表します。

アクチュエーターとコントローラーを接続するモーター・エンコーダーケーブルの長さを表します。

接続可能なコントローラーのタイプを表します。
RCP6Sシリーズはコントローラー内蔵ですので、I/O（入出力信号）の種類を表します。

アクチュエーターのストローク（動作範囲）を表します。（単位はmmまたは度）

ボールねじのリード（ボールねじが1回転した時にスライダーが移動する距離）を表します。

アクチュエーターに装着されているモーターのW数を表します。
RCP6（S）／RCP5／RCP4／RCP3／RCP2シリーズはパルスモーターですのでW数では
なくモーターサイズ（20P=20角モーター）を表します。

アクチュエーターに装着されているエンコーダーを表します。

種類（例：スライダー）、材質（例：アルミ）、本体幅（例：幅 40mm）、
モーター結合方法を下記の内容で表しています。

形状（例：スライダー）、サイズ（例：S）などによる分類を表します。

電源を落としてもスライダー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。アブソバッテリーが不要なため、バッテリーの交換作業が必要ありません。
電源を落としてもスライダー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。
電源を落とすとスライダー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。
電源投入時に原点位置を確認し、その場から動作ができます。
位置データを保持しないので、アブソバッテリーは不要です。

材質 /形状
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
SD スライドユニット
N ナット固定タイプ
P タップ固定タイプ
C コンパクトタイプ
W ワイドタイプ
F フラットタイプ

本体幅
1 幅 約10mm
2 幅 約20mm
3 幅 約30mm
4 幅 約40mm
5 幅 約50mm
6 幅 約60mm
7 幅 約70mm
8 幅 約80mm
10 幅 約100mm
12 幅 約120mm
13 幅 約130mm
14 幅 約140mm
15 幅 約150mm
16 幅 約160mm
20 幅 約200mm

モーター結合方法
C カップリング
D ビルドイン
R 折返し
U モーター下付き
N 中空モーター

種類
S スライダー
B ベルト
R ロッド
RR ラジアルロッド
H 高速
T テーブル
SR ショートロッド
ST ストッパー
WS ワイドスライダー
WR ワイドラジアル
CT カルテシアン

形状
▼

スライダー

※�グリッパーとロータリーは�
。になりますࣜܕ༗のݻ

材質
▼
アルミ

本体幅
▼

幅 40mm

モーター
▼

カップリング仕様S  A  4  C

	 ྫ 


	 ྫ 


1

2

3

4

5

6

8

9

7

1 2 3 4 5 6 7 8 9

型式項目説明
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多軸タイプ

ίϯτϩʔϥʔ ߲༰આ໌

MSEL PC 1 35P WAI B NP CC 2 4 DN
ɹγϦʔζ ɹλΠϓ ɹଓ࣠ ɹϞʔλʔछྨ ɹΤϯίʔμʔछྨ ɹɹΦϓγϣϯ ɹ*�0 छྨ ɹɹ*�0 छྨ 	 ֦ு 
 ɹɹ*�0έʔϒϧ ɹɹ電ݯ電ѹ ɹͦͷଞ

γϦʔζ

λΠϓ

*�0έʔϒϧ

ଓ࣠

Ϟʔλʔछྨ

Τϯίʔμʔछྨ

Φϓγϣϯ

ѹిݯి

*�0छྨ

その他

〈SSEL、MSEL、XSEL〉

コントローラーの各シリーズの名称を表します。
アクチュエーターによって使用可能なシリーズが異なりますので、各アクチュエーターの掲載ページにある
「適応コントローラー」表にて、接続可能なコントローラーをご確認ください。

機能や接続するアクチュエーターによってタイプが異なります。
各コントローラーの掲載ページにて、用途にあったタイプをご選択ください。

上記　　でPIO仕様を選択した場合に付属されるI/Oケーブルの長さを表します。
フィールドネットワーク仕様はI/Oケーブルが付属しませんので、自動的に表記は「0」になります。

コントローラーに接続するアクチュエーターの軸数を表します。

コントローラーに接続するアクチュエーターのモーター種類（サイズ/W数）を表します。

コントローラーに接続するアクチュエーターのエンコーダー種類を表します。

コントローラーに接続するアクチュエーターのオプション内容を表します。（例  高加減速仕様  など）

コントローラーに供給する電源の種類を表します。

コントローラーと外部機器を接続する入出力信号の種類を表します。

コントローラー取付けDINレール仕様の対応、簡易アブソバッテリーの有無などを表します。

	 ྫ 
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4

5

6

9

7

7

10

（            は接続する軸の内容を軸ごとにすべて記入してください）

コントローラー各シリーズの型式は基本的に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ください。
また項目の選択範囲（I/O種類、電源電圧など）はコントローラーごとに異なります。
RCON、RSEL、MSEL（IXP用）やXSEL（IX用）の型式記載方法も下記とは異なりますので、詳細はコントローラーのページ
でご確認ください。

1 2 3 4

4

5

5

6

6

7 7 8 9　　 10

単軸タイプ

ACON CB 20 WAI LA NP 2 0 DN
ɹγϦʔζ ɹλΠϓ ɹϞʔλʔछྨ ɹΤϯίʔμʔछྨ ɹΦϓγϣϯ ɹ*�0 छྨ *�0έʔϒϧ ɹ電ݯ電ѹ ɹͦͷଞ

〈PCON、ACON、DCON、SCON〉

	 ྫ 
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อक෦
アクチュエーター・コントローラー
接続ケーブル型式一覧表 1-109

アクチュエーターケーブル
ロボットケーブル対応一覧表 1-116

メンテナンス部品概略図／
メンテナンス部品型式リスト

EC
	 1-117

RCP6（CR） 1-159

RCP6（パルスプレス） 1-161

RCP6S（CR） 1-163

RCP6（S）W 1-165

RCP6-RTCK/GRS
RCP6-RTFML 1-168

RCP5（CR）
	 1-171

RCP5/RCP5W
	 1-173

RCP4（CR） 1-175

RCP4W
	 1-177

RCS4 1-179

RCS3（サーボプレス） 1-181

ISB（CR）／ISDB（CR） 1-183

ISB-WXM /WXMX
	 1-185

NSA
	 1-187

IF 1-189

FS 1-190

IXP 1-191

IXA 1-193

WU 1-203

HP リンク _保守部品 _先頭 P
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シリーズ別
メンテナンス部品リスト一覧

RCP系シリーズ
	 RCP6（CR）,RCP6（パルスプレス)	,RCP6S（CR）,
	 RCP5（CR）,RCP4（CR）,RCP3,RCP2（CR)

①交換用ステンレスシート 1-205
②交換用モーター 1-206
③交換用ベルト 1-211

ERC系シリーズ
	 ERC3,ERC2,ERC

①交換用ステンレスシート 1-213
②交換用モーター 1-213

RCA/RCL系シリーズ
	 RCA2,RCA,RCACR,RCL

①交換用ステンレスシート 1-215
②交換用モーター 1-216
③交換用ベルト 1-217

RCS系シリーズ
	 RCS4（CR）,RCS3（CR）,RCS3（サーボプレス）,	RCS2（CR)

①交換用ステンレスシート 1-218
②交換用モーター 1-219
③交換用ベルト 1-224
④ロードセルユニット 1-224

IS系シリーズ
	 IS（P）B,IS（P）A,IS（P）DB,IS（P）DBCR,ISD,IS（P）DA
	 IS（P）DACR,SSPA,SSPDACR

①交換用ステンレスシート 1-225
②交換用モーター 1-225
③交換用中間サポート部品 1-226

LSA系シリーズ
	 LSA,LSAS

①交換用ステンレスシート 1-227
②交換用ベア内ケーブルASSY 1-227

NSシリーズ
	 NS

①交換用中間サポート部品 1-228
②交換用ベア内ケーブル 1-228

NSAシリーズ
	 NSA

①交換用モーター 1-229
IXPシリーズ
	 35/45,55/65

①交換用モーター 1-230
②交換用ベルト 1-230
③IXP取付用RCP4-GRS□□接続中継ケーブル 1-230

IXA
	 NNN1805,NNN3015,NNN45□□,NNN60□□,NNN80□□,	
	 NNN100□□,NSN3015,NSN45□□,NSN60□□,NSN80□□,
	 NSN100□□,NSW3015,NSW45□□,NSW60□□

①交換用モーター 1-231
②交換用ベルト 1-232

NewIKシリーズ（RCP6組合せ）
	 IK2,IK3,IK4

①交換用ベア内ケーブルASSY 1-233

コントローラー
メンテナンス部品リスト

①交換用バッテリー 1-235
②交換用ファン 1-237
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アクチュエーター・コントローラー接続ケーブル型式一覧表

接続アクチュエーター ケーブル種類

接続コントローラー 接続コントローラー

PMEC/PSEP
MSEP/MCON

PCON-CA/CB/CGB/
CYB/PLB/POB

PCON-C/CG/CY/
PL/PO/SE ・ PSEL

PCON-CFA/CFB/
CGFB MSEL-PC/PCX MSEL-PCF

RCM-P6PC R-unit

モーターエンコーダー
一体型ケーブル

変換ケーブル/ユニット
（注2）

モーターエンコーダー
一体型ケーブル

変換ケーブル/ユニット
（注2）

RCP6
RCP6CR
RCP6W
RCP5
RCP5CR
RCP5W

高推力タイプ（注1）
SA8/WSA16
RA8/RA10/RRA8/WRA16

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
Ұମܕέʔϒϧ ʵ ʵ ʵ $#�$'"��.1"˘˘˘

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ $#�$'"��.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�"%1$�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ $#�$"/�"+���
ʢมέʔϒϧʣ

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣϞʔλʔΤンίʔμʔ
ҰମܕϩϘοτέʔϒϧ ʵ ʵ ʵ $#�$'"��.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ $#�$'"��.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�"%1$�.1"˘˘˘�3#�

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

高推力タイプ(注1)以外

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
Ұମܕέʔϒϧ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ɺ���ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�$"/�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�"%1$�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ $#�"%1$�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
ҰମܕϩϘοτέʔϒϧ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ɺ���ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�$"/�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�"%1$�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ $#�"%1$�.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ

RCP4
RCP4CR
RCP4W

SA3/RA3
グリッパータイプ(全機種)
ストッパーシリンダー

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
Ұମܕέʔϒϧ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ɺ���ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�$"/�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�"%1$�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ $#�"%1$�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
ҰମܕϩϘοτέʔϒϧ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ɺ���ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�$"/�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�"%1$�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ $#�"%1$�.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ

高推力タイプ（注1）
RA6(56SP)

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
Ұମܕέʔϒϧ ʵ ʵ ʵ $#�$'"��.1"˘˘˘

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ $#�$'"��.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�"%1$�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ $#�$"/�"+���
ʢมέʔϒϧʣ

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣϞʔλʔΤンίʔμʔ
ҰମܕϩϘοτέʔϒϧ ʵ ʵ ʵ $#�$'"��.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ $#�$'"��.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�"%1$�.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

上記以外の機種
SA5/SA6/SA7
RA5/RA6(56P)

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
Ұମܕέʔϒϧ ʵ $#�$"�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ɺ���ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�$"�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�$"�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�"%1$�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ $#�$"/�"+���

ʢมέʔϒϧʣ

$#�"%1$�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ $#�$"/�"+���

ʢมέʔϒϧʣ
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣϞʔλʔΤンίʔμʔ

ҰମܕϩϘοτέʔϒϧ ʵ $#�$"�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ɺ���ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�$"�.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ
$#�$"�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�"%1$�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�"%1$�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

RCP3

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
Ұମܕέʔϒϧ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ $#�3$"1$�.1"˘˘˘ ʵ $#�3$"1$�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
ҰମܕϩϘοτέʔϒϧ $#�"14&1�.1"˘˘˘ $#�"14&1�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ɺ���ϖʔδࢀরʣ $#�1$4�.1"˘˘˘ ʵ $#�"14&1�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�"14&1�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ $#�3$"1$�.1"˘˘˘�3# ʵ $#�3$"1$�.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ

RCP2 RTBS(L)
RTCS(L)

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
ҰମܕϩϘοτέʔϒϧ $#�314&1�.1"˘˘˘ $#�314&1�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ɺ���ϖʔδࢀরʣ $#�1$4�.1"˘˘˘ ʵ $#�314&1�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�314&1�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ $#�314&1�.1"˘˘˘

3$.�$7�"1$4	มϢχοτ

$#�"%1$�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�314&1�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

3$.�$7�"1$4ʢมϢχοτʣ
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ
$#�"%1$�.1"˘˘˘	�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

RCP2
RCP2CR
RCP2W

GRSS/GRLS/GRST
GRHM/GRHB
SRA4R/SRGS4R
SRGD4R

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
Ұମܕέʔϒϧ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ $#�3$"1$�.1"˘˘˘ ʵ $#�3$"1$�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
ҰମܕϩϘοτέʔϒϧ $#�"14&1�.1"˘˘˘ $#�"14&1�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ɺ���ϖʔδࢀরʣ $#�1$4�.1"˘˘˘ ʵ $#�"14&1�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�"14&1�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ $#�3$"1$�.1"˘˘˘�3# ʵ $#�3$"1$�.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ

高推力タイプ（注1）
HS8/RA8/RA10

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
Ұମܕέʔϒϧ ʵ ʵ ʵ $#�$'"�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ $#�$'"�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�$'"�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ
�3$.�$7�"1$4ʢมϢχοτʣ
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ
$#�"%1$�.1"˘˘˘	�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ�

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
ҰମܕϩϘοτέʔϒϧ ʵ ʵ ʵ $#�$'"�.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ $#�$'"�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�$'"�.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

上記以外の機種
BA□/GR3LS/GR3LM/GRS/GRM
RA2/RA3/RA4/RA6
RGS□C/RGD□C
RTB(L)/RTBB(L)/RTC(L)/
RTCB(L)
SA5/SA6/SA7
SS7/SS8

ϞʔλʔϩϘοτέʔϒϧ ʵ ʵ $#�3$1��."˘˘˘ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

Τンίʔμʔέʔϒϧ ʵ ʵ $#�3$1��1#˘˘˘ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

Τンίʔμʔ
ϩϘοτέʔϒϧ ʵ ʵ $#�3$1��1#˘˘˘�3# ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
ҰମܕϩϘοτέʔϒϧ $#�14&1�.1"˘˘˘ $#�14&1�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ɺ���ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�14&1�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�14&1�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ $#�14&1�.1"˘˘˘

3$.�$7�"1$4	มϢχοτ

$#�"%1$�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�14&1�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

�3$.�$7�"1$4ʢมϢχοτʣ
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ
$#�"%1$�.1"˘˘˘	�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ�

RCP2CR
RCP2W

GRS/GRM
GR3SS/GR3SM
ロータリータイプ(全機種)

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
Ұମܕέʔϒϧ $#�$"/�.1"˘˘˘ $#�$"/�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ɺ���ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�$"/�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�"%1$�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ $#�"%1$�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
ҰମܕϩϘοτέʔϒϧ $#�$"/�.1"˘˘˘�3# $#�$"/�.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ɺ���ϖʔδࢀরʣ $#�1$4��.1"˘˘˘ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�$"/�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�"%1$�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ $#�"%1$�.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ

IXP 3N□/4N□
3C□/4C□

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
Ұମܕέʔϒϧ ʵ ʵ ʵ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
ҰମܕϩϘοτέʔϒϧ ʵ ʵ ʵ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

WU S
M

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
Ұମܕέʔϒϧ ʵ ʵ ʵ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ
$#�$"/�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�"%1$�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
ҰମܕϩϘοτέʔϒϧ ʵ ʵ ʵ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ
$#�$"/�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�"%1$�.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ

縦軸のアクチュエーターと横軸のコントローラーを接続するケーブルの型式が表に記載されています。
ケーブルの配線内容、寸法などは、型式の下に記載されている詳細ページまたは取扱説明書をご覧ください。
接続アクチュエーターによっては、ロボットケーブルのみの設定もあります。
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接続アクチュエーター ケーブル種類

接続コントローラー 接続コントローラー

PMEC/PSEP
MSEP/MCON

PCON-CA/CB/CGB/
CYB/PLB/POB

PCON-C/CG/CY/
PL/PO/SE ・ PSEL

PCON-CFA/CFB/
CGFB MSEL-PC/PCX MSEL-PCF

RCM-P6PC R-unit

モーターエンコーダー
一体型ケーブル

変換ケーブル/ユニット
（注2）

モーターエンコーダー
一体型ケーブル

変換ケーブル/ユニット
（注2）

RCP6
RCP6CR
RCP6W
RCP5
RCP5CR
RCP5W

高推力タイプ（注1）
SA8/WSA16
RA8/RA10/RRA8/WRA16

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
Ұମܕέʔϒϧ ʵ ʵ ʵ $#�$'"��.1"˘˘˘

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ $#�$'"��.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�"%1$�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ $#�$"/�"+���
ʢมέʔϒϧʣ

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣϞʔλʔΤンίʔμʔ
ҰମܕϩϘοτέʔϒϧ ʵ ʵ ʵ $#�$'"��.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ $#�$'"��.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�"%1$�.1"˘˘˘�3#�

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

高推力タイプ(注1)以外

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
Ұମܕέʔϒϧ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ɺ���ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�$"/�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�"%1$�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ $#�"%1$�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
ҰମܕϩϘοτέʔϒϧ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ɺ���ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�$"/�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�"%1$�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ $#�"%1$�.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ

RCP4
RCP4CR
RCP4W

SA3/RA3
グリッパータイプ(全機種)
ストッパーシリンダー

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
Ұମܕέʔϒϧ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ɺ���ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�$"/�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�"%1$�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ $#�"%1$�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
ҰମܕϩϘοτέʔϒϧ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ɺ���ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�$"/�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�"%1$�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ $#�"%1$�.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ

高推力タイプ（注1）
RA6(56SP)

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
Ұମܕέʔϒϧ ʵ ʵ ʵ $#�$'"��.1"˘˘˘

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ $#�$'"��.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�"%1$�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ $#�$"/�"+���
ʢมέʔϒϧʣ

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣϞʔλʔΤンίʔμʔ
ҰମܕϩϘοτέʔϒϧ ʵ ʵ ʵ $#�$'"��.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ $#�$'"��.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�"%1$�.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

上記以外の機種
SA5/SA6/SA7
RA5/RA6(56P)

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
Ұମܕέʔϒϧ ʵ $#�$"�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ɺ���ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�$"�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�$"�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�"%1$�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ $#�$"/�"+���

ʢมέʔϒϧʣ

$#�"%1$�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ $#�$"/�"+���

ʢมέʔϒϧʣ
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣϞʔλʔΤンίʔμʔ

ҰମܕϩϘοτέʔϒϧ ʵ $#�$"�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ɺ���ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�$"�.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ
$#�$"�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�"%1$�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�"%1$�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

RCP3

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
Ұମܕέʔϒϧ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ $#�3$"1$�.1"˘˘˘ ʵ $#�3$"1$�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
ҰମܕϩϘοτέʔϒϧ $#�"14&1�.1"˘˘˘ $#�"14&1�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ɺ���ϖʔδࢀরʣ $#�1$4�.1"˘˘˘ ʵ $#�"14&1�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�"14&1�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ $#�3$"1$�.1"˘˘˘�3# ʵ $#�3$"1$�.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ

RCP2 RTBS(L)
RTCS(L)

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
ҰମܕϩϘοτέʔϒϧ $#�314&1�.1"˘˘˘ $#�314&1�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ɺ���ϖʔδࢀরʣ $#�1$4�.1"˘˘˘ ʵ $#�314&1�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�314&1�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ $#�314&1�.1"˘˘˘

3$.�$7�"1$4	มϢχοτ

$#�"%1$�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�314&1�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

3$.�$7�"1$4ʢมϢχοτʣ
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ
$#�"%1$�.1"˘˘˘	�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

RCP2
RCP2CR
RCP2W

GRSS/GRLS/GRST
GRHM/GRHB
SRA4R/SRGS4R
SRGD4R

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
Ұମܕέʔϒϧ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ $#�3$"1$�.1"˘˘˘ ʵ $#�3$"1$�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
ҰମܕϩϘοτέʔϒϧ $#�"14&1�.1"˘˘˘ $#�"14&1�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ɺ���ϖʔδࢀরʣ $#�1$4�.1"˘˘˘ ʵ $#�"14&1�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�"14&1�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ $#�3$"1$�.1"˘˘˘�3# ʵ $#�3$"1$�.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ

高推力タイプ（注1）
HS8/RA8/RA10

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
Ұମܕέʔϒϧ ʵ ʵ ʵ $#�$'"�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ $#�$'"�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�$'"�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ
�3$.�$7�"1$4ʢมϢχοτʣ
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ
$#�"%1$�.1"˘˘˘	�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ�

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
ҰମܕϩϘοτέʔϒϧ ʵ ʵ ʵ $#�$'"�.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ $#�$'"�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�$'"�.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

上記以外の機種
BA□/GR3LS/GR3LM/GRS/GRM
RA2/RA3/RA4/RA6
RGS□C/RGD□C
RTB(L)/RTBB(L)/RTC(L)/
RTCB(L)
SA5/SA6/SA7
SS7/SS8

ϞʔλʔϩϘοτέʔϒϧ ʵ ʵ $#�3$1��."˘˘˘ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

Τンίʔμʔέʔϒϧ ʵ ʵ $#�3$1��1#˘˘˘ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

Τンίʔμʔ
ϩϘοτέʔϒϧ ʵ ʵ $#�3$1��1#˘˘˘�3# ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
ҰମܕϩϘοτέʔϒϧ $#�14&1�.1"˘˘˘ $#�14&1�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ɺ���ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�14&1�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�14&1�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ $#�14&1�.1"˘˘˘

3$.�$7�"1$4	มϢχοτ

$#�"%1$�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�14&1�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

�3$.�$7�"1$4ʢมϢχοτʣ
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ
$#�"%1$�.1"˘˘˘	�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ�

RCP2CR
RCP2W

GRS/GRM
GR3SS/GR3SM
ロータリータイプ(全機種)

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
Ұମܕέʔϒϧ $#�$"/�.1"˘˘˘ $#�$"/�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ɺ���ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�$"/�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�"%1$�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ $#�"%1$�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
ҰମܕϩϘοτέʔϒϧ $#�$"/�.1"˘˘˘�3# $#�$"/�.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ɺ���ϖʔδࢀরʣ $#�1$4��.1"˘˘˘ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�$"/�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�"%1$�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ $#�"%1$�.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ

IXP 3N□/4N□
3C□/4C□

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
Ұମܕέʔϒϧ ʵ ʵ ʵ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
ҰମܕϩϘοτέʔϒϧ ʵ ʵ ʵ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

WU S
M

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
Ұମܕέʔϒϧ ʵ ʵ ʵ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ
$#�$"/�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�"%1$�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
ҰମܕϩϘοτέʔϒϧ ʵ ʵ ʵ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ
$#�$"/�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�"%1$�.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ

ʢ̍ʣߴ�ਪྗύϧスϞʔλʔ	��41ɺ��1ɺ��1
Λ༻͍ͯ͠ΔΞΫνϡΤʔλʔ
ʢ�ʣ�ΞΫνϡΤʔλʔࣜܕͰέʔϒϧΛࢦఆͯ͠ଐ͞Ε·ͤΜɻ�

�ผ్ࣜܕΛࢦఆͯ͠ख͕ඞཁʹͳΓ·͢ɻ

έʔϒϧࡧݕࣜܕγステϜ͕͓͢͢ΊͰ ʂ͢
63-ɿIUUQT���XXX�JBJ�SPCPU�DP�KQ�DBCMFTFBSDI�TFBSDI�BTQY

˞˘˘˘έʔϒϧ͞Λهೖ
ɹྫ
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アクチュエーター・コントローラー接続ケーブル型式一覧表

接続アクチュエーター ケーブル種類

接続コントローラー 接続コントローラー

AMEC/ASEP MSEP/MCON ACON-CA/CB/CGB/
CYB/PLB/POB

ACON-C/CG/CY/
PL/PO/SE・ASEL

DSEP
DCON-CA/CB/CGB/

CYB/PLB/POB

RCM-P6AC
RCM-P6DC

R-unit

モーターエンコーダー
一体型ケーブル

変換ケーブル/ユニット
（注2）

モーターエンコーダー
一体型ケーブル

変換ケーブル/ユニット
（注2）

RCA2
RCA2CR
RCA2W

CNS（小型コネクター仕様）
オプションあり

モーターエンコーダー
一体型ケーブル − CB-CAN-MPA□□□ CB-CAN-MPA□□□

（→8-201、213ページ参照） − − CB-ADPC-MPA□□□
（→8-152ページ参照） − − CB-ADPC-MPA□□□

（→8-123ページ参照） −

モーターエンコーダー
一体型ロボットケーブル − CB-CAN-MPA□□□-RB CB-CAN-MPA□□□-RB

（→8-201、213ページ参照） − − CB-ADPC-MPA□□□-RB
（→8-152ページ参照） − − CB-ADPC-MPA□□□-RB

（→8-123ページ参照） −

CNS（小型コネクター仕様）
オプションなし

モーターエンコーダー
一体型ケーブル − − − − − CB-RCAPC-MPA□□□ − − CB-RCAPC-MPA□□□

（→8-123ページ参照） −

モーターエンコーダー
一体型ロボットケーブル CB-APSEP-MPA□□□ CB-APSEP-MPA□□□ CB-APSEP-MPA□□□

（→8-201、213ページ参照） CB-ACS-MPA□□□ − CB-RCAPC-MPA□□□-RB − − CB-RCAPC-MPA□□□-RB
（→8-123ページ参照） −

RCA
RCACR
RCAW

SRA4R
SRGS4R
SRGD4R

モーターエンコーダー
一体型ケーブル − − − − − − − − CB-RCAPC-MPA□□□

（→8-123ページ参照） −

モーターエンコーダー
一体型ロボットケーブル CB-APSEP-MPA□□□ CB-APSEP-MPA□□□ CB-APSEP-MPA□□□

（→8-201、213ページ参照） CB-ACS-MPA□□□ − CB-APSEP-MPA□□□
RCM-CV-APCS(変換ユニット)

CB-ADPC-MPA□□□-RB
（→8-152ページ参照）

− CB-RCAPC-MPA□□□-RB
（→8-123ページ参照） −

上記以外の
機種

モーターケーブル − − − CB-ACS-MA□□□ − − − − − −

エンコーダーケーブル − − − CB-ACS-PA□□□ − − − − − −

エンコーダー
ロボットケーブル − − − CB-ACS-PA□□□-RB − − − − − −

モーターエンコーダー
一体型ロボットケーブル CB-ASEP2-MPA□□□ CB-ASEP2-MPA□□□ CB-ASEP2-MPA□□□

（→8-201、213ページ参照） − − CB-ASEP2-MPA□□□
RCM-CV-APCS(変換ユニット)

CB-ADPC-MPA□□□-RB
（→8-152ページ参照）

− CB-APSEP2-MPA□□□
（→8-124ページ参照）

 RCM-CV-APCS（変換ユニット）
（→8-128ページ参照）

CB-ADPC-MPA□□□(-RB)
（→8-123ページ参照） 

RCD

RA1DA

適応コントローラー
D3

モーターエンコーダー
一体型ケーブル − CB-CA-MPA□□□ − − CB-CA-MPA□□□ − − − −

−
モーターエンコーダー
一体型ロボットケーブル − CB-CA-MPA□□□-RB − − CB-CA-MPA□□□-RB − − − −

適応コントローラー
D5, D6

モーターエンコーダー
一体型ケーブル − CB-CAN-MPA□□□ − − CB-CAN-MPA□□□

（→8-201、213ページ参照） − − CB-ADPC-MPA□□□
（→8-152ページ参照）

CB-ADPC-MPA□□□
（→8-123ページ参照） −

モーターエンコーダー
一体型ロボットケーブル − CB-CAN-MPA□□□-RB − − CB-CAN-MPA□□□-RB

（→8-201、213ページ参照） − − CB-ADPC-MPA□□□-RB
（→8-152ページ参照）

CB-ADPC-MPA□□□-RB
（→8-123ページ参照） −

GRSNA

モーターエンコーダー
一体型ケーブル − CB-CAN-MPA□□□ − − CB-CAN-MPA□□□

（→8-201、213ページ参照） − − CB-ADPC-MPA□□□
（→8-152ページ参照）

CB-ADPC-MPA□□□
（→8-123ページ参照） −

モーターエンコーダー
一体型ロボットケーブル − CB-CAN-MPA□□□-RB − − CB-CAN-MPA□□□-RB

（→8-201、213ページ参照） − − CB-ADPC-MPA□□□-RB
（→8-152ページ参照）

CB-ADPC-MPA□□□-RB
（→8-123ページ参照） −

RCL

RA1L/2L/3L
(ブレーキ付き)(注2)(注3)

モーターエンコーダー
一体型ロボットケーブル CB-APSEP-MPBA□□□ CB-APSEP-MPBA□□□ CB-APSEP-MPBA□□□ CB-ACS-MPBA□□□ − − − − − −

上記以外の機種 モーターエンコーダー
一体型ロボットケーブル CB-APSEP-MPA□□□ CB-APSEP-MPA□□□ CB-APSEP-MPA□□□

（→8-201、213ページ参照） CB-ACS-MPA□□□ − − − − CB-RCAPC-MPA□□□(-RB)
（注3）（→8-123ページ参照） −

縦軸のアクチュエーターと横軸のコントローラーを接続するケーブルの型式が表に記載されています。
ケーブルの配線内容、寸法などは、型式の下に記載されている詳細ページまたは取扱説明書をご覧ください。
接続アクチュエーターによっては、ロボットケーブルのみの設定もあります。



อक෦品ɹ1-112

メンテナンス品

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

接続アクチュエーター ケーブル種類

接続コントローラー 接続コントローラー

AMEC/ASEP MSEP/MCON ACON-CA/CB/CGB/
CYB/PLB/POB

ACON-C/CG/CY/
PL/PO/SE・ASEL

DSEP
DCON-CA/CB/CGB/

CYB/PLB/POB

RCM-P6AC
RCM-P6DC

R-unit

モーターエンコーダー
一体型ケーブル

変換ケーブル/ユニット
（注2）

モーターエンコーダー
一体型ケーブル

変換ケーブル/ユニット
（注2）

RCA2
RCA2W
CNS(小型コネクター)仕様

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
Ұମܕέʔϒϧ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘ $#�$"/�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ɺ���ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�"%1$�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�"%1$�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
ҰମܕϩϘοτέʔϒϧ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘�3# $#�$"/�.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ɺ���ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�"%1$�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�"%1$�.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ

RCA2
RCA2W
RCA2CR

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
Ұମܕέʔϒϧ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ $#�3$"1$�.1"˘˘˘ ʵ ʵ $#�3$"1$�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
ҰମܕϩϘοτέʔϒϧ $#�"14&1�.1"˘˘˘ $#�"14&1�.1"˘˘˘ $#�"14&1�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ɺ���ϖʔδࢀরʣ $#�"$4�.1"˘˘˘ ʵ $#�3$"1$�.1"˘˘˘�3# ʵ ʵ $#�3$"1$�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ

RCA
RCACR
RCAW

SRA4R
SRGS4R
SRGD4R

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
Ұମܕέʔϒϧ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ $#�3$"1$�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
ҰମܕϩϘοτέʔϒϧ $#�"14&1�.1"˘˘˘ $#�"14&1�.1"˘˘˘ $#�"14&1�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ɺ���ϖʔδࢀরʣ $#�"$4�.1"˘˘˘ ʵ $#�"14&1�.1"˘˘˘
3$.�$7�"1$4	มϢχοτ

$#�"%1$�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

ʵ $#�3$"1$�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ

上記以外の
機種

Ϟʔλʔέʔϒϧ ʵ ʵ ʵ $#�"$4�."˘˘˘ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

Τンίʔμʔέʔϒϧ ʵ ʵ ʵ $#�"$4�1"˘˘˘ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

Τンίʔμʔ
ϩϘοτέʔϒϧ ʵ ʵ ʵ $#�"$4�1"˘˘˘�3# ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
ҰମܕϩϘοτέʔϒϧ $#�"4&1��.1"˘˘˘ $#�"4&1��.1"˘˘˘ $#�"4&1��.1"˘˘˘

ʢˠ�����ɺ���ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�"4&1��.1"˘˘˘
3$.�$7�"1$4	มϢχοτ

$#�"%1$�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

ʵ $#�"14&1��.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

�3$.�$7�"1$4ʢมϢχοτʣ
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ
$#�"%1$�.1"˘˘˘	�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ�

RCD

RA1DA

適応コントローラー
D3

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
Ұମܕέʔϒϧ ʵ $#�$"�.1"˘˘˘ ʵ ʵ $#�$"�.1"˘˘˘ ʵ ʵ ʵ ʵ

ʵ
ϞʔλʔΤンίʔμʔ
ҰମܕϩϘοτέʔϒϧ ʵ $#�$"�.1"˘˘˘�3# ʵ ʵ $#�$"�.1"˘˘˘�3# ʵ ʵ ʵ ʵ

適応コントローラー
D5, D6

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
Ұମܕέʔϒϧ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘ ʵ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ɺ���ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�"%1$�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�"%1$�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
ҰମܕϩϘοτέʔϒϧ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘�3# ʵ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ɺ���ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�"%1$�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�"%1$�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ

GRSNA

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
Ұମܕέʔϒϧ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘ ʵ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ɺ���ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�"%1$�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�"%1$�.1"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
ҰମܕϩϘοτέʔϒϧ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘�3# ʵ ʵ $#�$"/�.1"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ɺ���ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ $#�"%1$�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�"%1$�.1"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ

RCL

RA1L/2L/3L
(ブレーキ付き)(注2)(注3)

ϞʔλʔΤンίʔμʔ
ҰମܕϩϘοτέʔϒϧ $#�"14&1�.1#"˘˘˘ $#�"14&1�.1#"˘˘˘ $#�"14&1�.1#"˘˘˘ $#�"$4�.1#"˘˘˘ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

上記以外の機種 ϞʔλʔΤンίʔμʔ
ҰମܕϩϘοτέʔϒϧ $#�"14&1�.1"˘˘˘ $#�"14&1�.1"˘˘˘ $#�"14&1�.1"˘˘˘

ʢˠ�����ɺ���ϖʔδࢀরʣ $#�"$4�.1"˘˘˘ ʵ ʵ ʵ ʵ $#�3$"1$�.1"˘˘˘	�3#

ʢ�ʣʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ

ʢ�ʣ�ΞΫνϡΤʔλʔࣜܕͰέʔϒϧΛࢦఆͯ͠ଐ͞Ε·ͤΜɻ
ɹɹɹผ్ࣜܕΛࢦఆͯ͠ख͕ඞཁʹͳΓ·͢ɻ
	�
�ϒϨʔΩ͖	#�#/
ͷ߹ɺϒϨʔΩέʔϒϧ	$#�3$-#�#+˘˘˘
͕ඞཁʹͳΓ·͢ɻ
	�
�3$-ͷϒϨʔΩ͖ΞΫνϡΤʔλʔ3�VOJUʹଓͰ͖·ͤΜɻ

˞˘˘˘έʔϒϧ͞Λهೖ
ɹྫ
������N

έʔϒϧࡧݕࣜܕγステϜ͕͓͢͢ΊͰ ʂ͢
63-ɿIUUQT���XXX�JBJ�SPCPU�DP�KQ�DBCMFTFBSDI�TFBSDI�BTQY
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アクチュエーター・コントローラー接続ケーブル型式一覧表
縦軸のアクチュエーターと横軸のコントローラーを接続するケーブルの型式が表に記載されています。
ケーブルの配線内容、寸法などは、型式の下に記載されている詳細ページまたは取扱説明書をご覧ください。
接続アクチュエーターによっては、ロボットケーブルのみの設定もあります。

シリーズ タイプ

SCON/SSEL/XSEL-P/Q/R/S/RA/SA
MSCONʢ※ଓෆՄͷػछ͕͋Γ·͢ɻʣ R-unit

エンコーダー
ケーブル

エンコーダー
ロボットケーブルモーター

ケーブル
モーター

ロボットケーブル
モーター
ケーブル

モーター
ロボットケーブル

RCS4（CR）
$#�3$$�."˘˘˘
ʢˠ�����ɺ���ɺ
���ϖʔδࢀরʣ

$#�3$$�."˘˘˘�3#
ʢˠ�����ɺ���ɺ
���ϖʔδࢀরʣ

$#�3$$��."˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�9��."˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ

$#�9��1"˘˘˘
ʢˠ�����ɺ���ɺ���ɺ
���ϖʔδࢀরʣ

RCS3
RCS3P

RA15R/RA20R ʵ $#�3$4��."˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ ʵ ʵ ʵ $#�3$4��1-"˘˘˘�3#

ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

RA4R/RA6R/
RA7R
/RA8R/RA10R

$#�3$$�."˘˘˘
ʢˠ�����ɺ���ɺ���ɺ
���ϖʔδࢀরʣ

$#�3$$�."˘˘˘�3#
ʢˠ�����ɺ���ɺ���ɺ
���ϖʔδࢀরʣ

$#�3$$��."˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�9��."˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�3$4��1-%"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�3$4��1-%"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

CTZ5C
CT8C ʵ

$#�9��1"˘˘˘
ʢˠ�����ɺ���ɺ���ɺ
���ϖʔδࢀরʣ

上記以外の
機種

$#�3$4��1"˘˘˘
ʢˠ�����ɺ���ɺ
���ϖʔδࢀরʣ

$#�9��1"˘˘˘
ʢˠ�����ɺ���ɺ
���ϖʔδࢀরʣ

RCS3CR
RCS3PCR
RCS2
RCS2CR
RCS2W

RTC□L
$#�3$4��1-"˘˘˘
ʢˠ�����ɺ���ɺ
���ϖʔδࢀরʣ

$#�9��1-"˘˘˘
ʢˠ�����ɺ���ɺ
���ϖʔδࢀরʣRT6

上記以外の
機種

$#�3$4��1"˘˘˘
ʢˠ�����ɺ���ɺ
���ϖʔδࢀরʣ

$#�9��1"˘˘˘
ʢˠ�����ɺ���ɺ
���ϖʔδࢀরʣ

RCS2
RA13R

（注1）
（注2）

ロ
ー
ド
セ
ル
無

ブレーキ無
$#�3$4��1-"˘˘˘
ʢˠ�����ɺ���ɺ
���ϖʔδࢀরʣ

$#�9��1-"˘˘˘
ʢˠ�����ɺ���ɺ
���ϖʔδࢀরʣ

ブレーキ付
（ブレーキ
ボックス付）

ʲΞΫνϡΤʔλʔʙ
ϒϨʔΩϘοΫスʳ

$#�3$4��1-"˘˘˘
ʢˠ�����ɺ���ɺ
���ϖʔδࢀরʣ

ʲϒϨʔΩϘοΫスʙ
ίンτϩʔϥʔʳ

$#�3$4��1-"˘˘˘
ʢˠ�����ɺ���ɺ
���ϖʔδࢀরʣ

ʲΞΫνϡΤʔλʔʙ
ϒϨʔΩϘοΫスʳ
$#�9��1-"˘˘˘
ʢˠ�����ɺ���ɺ
���ϖʔδࢀরʣ

ʲϒϨʔΩϘοΫスʙ
ίンτϩʔϥʔʳ

$#�9��1-"˘˘˘
ʢˠ�����ɺ���ɺ
���ϖʔδࢀরʣ

ブレーキ付
（ブレーキ
ボックス無）

ʲΞΫνϡΤʔλʔʙ
ϒϨʔΩϘοΫスʳ

$#�3$4��1-"˘˘˘
ʢˠ�����ɺ���ɺ
���ϖʔδࢀরʣ

ʲΞΫνϡΤʔλʔʙ
ϒϨʔΩϘοΫスʳ
$#�9��1-"˘˘˘
ʢˠ�����ɺ���ɺ
���ϖʔδࢀরʣ

ロ
ー
ド
セ
ル
付 

※
１

ブレーキ無 $#�3$4��1--"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�3$4��1--"˘˘˘�3#
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

ブレーキ付
（ブレーキ
ボックス付）

ʲΞΫνϡΤʔλʔʙ
ϒϨʔΩϘοΫスʳ

$#�3$4��1-"˘˘˘
ʢˠ�����ɺ���ɺ

���ɺ���
ϖʔδࢀরʣ

ʲϒϨʔΩϘοΫスʙ
ίンτϩʔϥʔʳ

$#�3$4��1--"˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

ʲΞΫνϡΤʔλʔʙ
ϒϨʔΩϘοΫスʳ
$#�9��1-"˘˘˘
ʢˠ�����ɺ���ɺ

���ɺ���
ϖʔδࢀরʣ

ʲϒϨʔΩϘοΫスʙ
ίンτϩʔϥʔʳ

$#�3$4��1--"˘˘˘�3#
ʲϩʔυηϧʙ

ίンτϩʔϥʔʳ
$#�-%$�$5-˘˘˘�+:
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

ブレーキ付
（ブレーキ
ボックス無）
※2

ʲΞΫνϡΤʔλʔʙ
ϒϨʔΩϘοΫスʳ

$#�3$4��1-"˘˘˘
ʢˠ�����ɺ���ɺ

���ɺ���
ϖʔδࢀরʣ

ʲΞΫνϡΤʔλʔʙ
ϒϨʔΩϘοΫスʳ
$#�9��1-"˘˘˘
ʢˠ�����ɺ���ɺ

���ɺ���
ϖʔδࢀরʣ

˞���ϩʔυηϧΞΫνϡΤʔλʔʹɺ$#�-%$�$5-˘˘ ʢ̆ϕΞέʔϒϧʣ͕ ଐ͞Ε·͢ɻ
˞���$#�3$4��1--"˘˘ ʢ̆ϒϨʔΩϘοΫスʙίンτϩʔϥʔؒʣɺ$#�-%$�$5-˘˘˘�+:ʢϩʔυηϧʙίンτϩʔϥʔؒʣ͕ ผ్ඞཁʹͳΓ·͢ɻ
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メンテナンス品

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

アクチュエーター・コントローラー接続ケーブル型式一覧表

（注1） リミットスイッチ付のアクチュエーターを動作する場合は、リミットスイッチ付仕様のケーブルになります。
　　　（リミットスイッチの配線を内蔵しています。）

（注2） ＲＣＳ２−ＲＡ１３Ｒは、ＭＳＣＯＮでは動作できません。

シリーズ タイプ

SCON/SSEL/XSEL-P/Q/R/S/RA/SA
MSCON（※接続不可の機種があります。） R-unit

エンコーダー
ロボットケーブルモーター

ロボットケーブル
モーター

ロボットケーブル

ISB
ISPB

SXM/SXL
MXM/MXL
MXMX
LXM/LXL
LXMX/LXUWX
WXM/WXMX

CB-X-MA□□□
（→8-228、255、308ページ参照）

CB-X2-MA□□□
（→8-125ページ参照）

CB-X1-PA□□□
（標準仕様）

（→8-126、229、256、309ページ参照）
※バッテリーレスアブソ仕様で

ケーブル長が20ｍを超え30ｍ以下の場合は
CB-X1-PA□□□-AWG24

（→8-126、229、256、309ページ参照）

CB-X1-PLA□□□ （注1）
（リミットスイッチ付仕様）

（→8-126、229、256、309ページ参照）
※バッテリーレスアブソ仕様で

ケーブル長が20ｍを超え30ｍ以下の場合は
CB-X1-PLA□□□-AWG24

（→8-126、229、256、309ページ参照）

ISDB
ISPDB
ISDBCR
ISPDBCR

S
M
MX
L
LX

SSPA
SSPDACR SXM/MXM/LXM

CB-X1-PA□□□
（標準仕様）

（→8-126、229、256、309ページ参照）

CB-X1-PLA□□□ （注1）
（リミットスイッチ付仕様）

（→8-126、229、256、309ページ参照）

ISA
ISPA
ISACR
ISPACR

SXM/SYM/SZM
MXM/MYM/MZM
MXMX
LXM/LYM/LZM
LXMX/LXUWX
WXM/WXMX

ISDA
ISPDA
ISDACR
ISPDACR

S
M
MX
L
LX

IF SA
MA

FS NM/WM
LM/HM

RS RS-30/60

NSA

MXMS/MXMM
LXMS/LXMM
LXMXS/LXMXM
WXMS/WXMM
WXMXS/WXMXM

CB-X1-PA□□□
（標準仕様）

（→8-126、229、256、309ページ参照）

NS

SXMS/SXMM
SZMS/SZMM
MXMS/MXMM
MXMXS
MZMS/MZMM
LXMS/LXMM
LXMXS
LZMS/LZMM

CB-X3-PA□□□
（標準仕様）

（→8-126、228、255、307ページ参照）

CB-X2-PLA□□□ （注1）
（リミットスイッチ付仕様）

（→8-127、229、255、308ページ参照）

ZR S
M

Z軸 ：CB-X1-PA□□□
（→8-126、229、256、309ページ参照）

R軸 ：CB-X1-PLA□□□ （注1）
（→8-126、229、256、309ページ参照）

DD
DDCR
DDW
DDA
DDACR

T18□/LT18□ CB-X3-PA□□□
（標準仕様）

（→8-126、228、255、307ページ参照）H18□/LH18□ CB-XMC-MA□□□
（→8-227、255、308ページ参照）

CB-XMC1-MA□□□
（→8-125ページ参照）

※□□□はケーブル長さを記入
　例) 080=8m

ケーブル型式検索システムがおすすめです！
URL：https://www.iai-robot.co.jp/cablesearch/search.aspx
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ʢ̍ʣ��ϦϛοτスΠονͷΞΫνϡΤʔλʔΛಈ͢࡞Δ߹ɺϦϛοτスΠον༷ͷέʔϒϧʹͳΓ·͢ɻ�
ʢϦϛοτスΠονͷઢΛଂ͍ͯ͠·͢ɻʣ

シリーズ タイプ

SCON/SSEL/XSEL-P/Q/R/S/RA/SA
MSCONʢ※ଓෆՄͷػछ͕͋Γ·͢ɻʣ R-unit

エンコーダー
ロボットケーブルモーター

ロボットケーブル
モーター

ロボットケーブル

LSA

S6
S8
S10

$#�9�."˘˘˘
ʢˠ�����ɺ���ɺ���ϖʔδࢀরʣ

$#�9��."˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�9��1"˘˘˘
ʢˠ�����ɺ���ɺ���ɺ���ϖʔδࢀরʣ

H8

L15

N10
N15
N19

W21 $#�9.$�."˘˘˘
ʢˠ�����ɺ���ɺ���ϖʔδࢀরʣ

$#�9.$��."˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�9��1-"˘˘˘ɹʢ�ʣ
ʢϦϛοτスΠον༷ʣ

ʢˠ�����ɺ���ɺ���ɺ���ϖʔδࢀরʣ

LSAS N10
N15

$#�9�."˘˘˘
ʢˠ�����ɺ���ɺ���ϖʔδࢀরʣ

$#�9��."˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�9��1"˘˘˘
ʢඪ४༷ʣ

ʢˠ�����ɺ���ɺ���ɺ���ϖʔδࢀরʣ

ISDCR
ISPDCR

S
M
MX
L
LX

$#�9�."˘˘˘
ʢˠ�����ɺ���ɺ���ϖʔδࢀরʣ

$#�9��."˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�9��1"˘˘˘
ʢඪ४༷ʣ

ʢˠ�����ɺ���ɺ���ɺ���ϖʔδࢀরʣ

$#�9��1-"˘˘˘�
ʢ�ʣ

ʢϦϛοτスΠον༷ʣ
ʢˠ�����ɺ���ɺ���ɺ���ϖʔδࢀরʣ

*4%#$3ɾ*41%#$3ʢόοテϦϨスΞϒι༷ʣͰɺ
��NҎ্��NҎԼͷ߹

$#�9��1"˘˘˘�"8(��
ʢඪ४༷ʣ

ʢˠ�����ɺ���ɺ���ɺ���ϖʔδࢀরʣ

$#�9��1-"˘˘˘�"8(��
ʢϦϛοτスΠον༷ʣ

ʢˠ�����ɺ���ɺ���ɺ���ϖʔδࢀরʣ

ISPDCR W
WX

ISDACR
ISPDACR

S
M
MX
L
LX
W
WX

ISDBCR
ISPDBCR

S
M
MX
L
LX

SSPDACR
S
M
L

ISWA
ISPWA

S
M
L

$#�9&6�."˘˘˘
ʢˠ�����ɺ���ɺ���ϖʔδࢀরʣ

$#�9&6��."˘˘˘
ʢˠ�����ϖʔδࢀরʣ

$#�9��1"˘˘˘�8$
ʢణ༷ʣ

ʢˠ�����ɺ���ϖʔδࢀরʣ

アクチュエーター・コントローラー接続ケーブル型式一覧表
˞˘˘˘έʔϒϧ͞Λهೖ
ɹྫ
������N
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アクチュエーターケーブル ロボットケーブル対応一覧表
アクチュエーターケーブルがロボットケーブル対応か非ロボットケーブル対応かを以下の表に記載しています。
ジョイント式は、アクチュエーターケーブルがなく、モーター・エンコーダーケーブルを直接アクチュエーターに接続する
様式になります。

छػ
ϩϘοτ
έʔϒϧ
ରԠ

3$4�

3"� ʷ
3"� ˓
3"��3 ʷ
43"�#% ˓
���/ ʷ

3$4� 3"������ ˓

3$1�
5"�� ʵ
5"��� ʵ

3$1� 5"��� ʵ
3$4� $5;�$ ˓
3$" "��� ʷ

3$"�
5"���� ʵ
���/�/ʢ͢ΓͶ͡ʣ ˓
���/�/ʢϘʔϧͶ͡ʣ ˓

3$4�
"��� ʷ
'�% ˓

3$1�

(344(3-4 ʷ
(34(3. ʷ
(345 ˓
(3�-(3�4 ʷ
(3).(3)# ʵ

3$1�
(34.-(34--(348- ˓
(3-.(3--(3-8 ˓

3$% (34/" ʷ
3$4� (3� ʷ

3$1�$3
(344(3-4 ʷ
(34(3. ʷ
(3�-(3�4 ʷ

3$1�8
(344(3-4 ʷ
(34(3. ʷ
(3�-(3�4 ʷ

3$1�
35�4ʢখܕʣ ʷ
35�ɹʢதܕʣ ˓
35�#ʢେܕʣ ˓

3$4�
35�� ʷ
தۭϩʔλϦ ʷ

%% ��� ˓
%%" ��� ˓

3$1�$3
35�4ʢখܕʣ ˓
35�ɹʢதܕʣ ˓
35�#ʢେܕʣ ˓

%%$3 ��� ˓
%%"$3 ��� ˓

3$1�8
35�4ʢখܕʣ ˓
35�ɹʢதܕʣ ˓
35�#ʢେܕʣ ˓

%%8 ��� ˓

3$1�8
4"�� ʷ
3"�� ʷ
3"�� ʷ

3$1�8
4"��� ˓
3"�� ˓

3$1�8 3"��� ˓
3$"8 3"�� ʷ
3$4�8 3"� ʷ
$5� (� ʵ
3$% 3"�% ʷ

3$1�
45����� ʷ
45���� ʵ

छػ
ϩϘοτ
έʔϒϧ
ରԠ

3$1�

4"��� ʷ
44�� ʷ
)4� ʷ
#"�� ʷ

3$1�
4"� ˓
4"���� ʵ

3$1�
4"� ʵ
4"��� ʷ

3$1�
4"��� ʵ
#"��� ʵ

3$1�ʢ$3ʣ
4"���� ʵ
84"�������� ʵ

&3$� 4"�� ˓
&3$� 4"�� ʵ

3$"
4"��� ʷ
44��� ʷ

3$"� 4"���� ʵ

3$4�
4"���� ʷ
44�� ʷ

3$4�
4"� ʷ
44� ʷ
$5� ˓

3$4� શػछ ˓

3$1�$3
4"��� ʷ
44�� ʷ
)4� ʷ

3$1�$3 4"��� ʷ
3$1�$3 4"��� ʵ
3$"$3 4"���� ʷ

3$4�$3
4"���� ʷ
44�� ʷ
4"� ʷ

3$4�$3 44� ʷ

3$1�

3"� ʷ
3"� ʷ
3"�� ʷ
3"� ʷ
3"�� ʷ
43"�3 ˓

3$1�
3"�ʢ͢ΓͶ͡ʣ ˓
3"�ʢϘʔϧͶ͡ʣ ˓

3$1�
3"� ʵ
3"�� ʷ

3$1� 3"������ ʵ

3$1�
3"���� ʵ
33"���� ʵ
83"�������� ʵ

&3$� 3"�� ˓
&3$� 3"�� ʵ

3$"
3"�� ʷ
43"�3 ˓

3$"�
3��/�/ʢ͢ΓͶ͡ʣ ˓
3��/�/ʢϘʔϧͶ͡ʣ ˓
3"� ʷ

3$1� (35� ˓
3$1�ʢ4ʣ8 શػछ ˓
3$"�$3�8 ܕখࡉ ˓
3$4�$3�8 ܕখࡉ ˓

छػ
ϩϘοτ
έʔϒϧ
ରԠ

*4"
4.- ʷ
8 ʷ

*4# 4.- ˓
*4%" 4.- ʷ
*4%# 4.- ˓
441" 4.- ˓
/4 4.- ˓
*' 4"." ʷ

'4
/./� ʷ
8.8� ʷ
-.).-� ʷ

34 ���� ˓
;3 4. ʷ

*4%"$3
4.- ʷ
4.-ʢ&4%ʣ ʷ
8 ʷ

*4%#$3 4.- ˓
441"$3 4.- ˓
*48" 4.- ʷ

-4"

4�4�4�� ˓
)� ˓
-�� ˓
/��/��/�� ˓
8��4 ˓
8��) ˓

-4"4 /��/�� ˓
55 "$ ʵ
55" "$ ʵ

*9

///����ʢখܕʣ ʷ
///���� ʷ
///�����ʢେܕʣ ʵ
/4/���� ʷ
5//���� ʷ
)//���� ʷ
//$���� ʷ
//8���� ʷ
///����) ʷ
///����) ʷ
/4/����) ʷ
5//����) ʷ
)//����) ʷ
//$����) ʷ
//8����) ʷ

*91 �/�����/���� ʵ
86 4. ˓

ϩϘοτέʔϒϧରԠɹ˓ʜରԠɹʷʜඇରԠɹʵʜδϣΠンτࣜʹΑΓΞΫνϡΤʔλʔέʔϒϧͳ͠
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ᶈ

ᶃ

ᶄ

ᶅ

ᶆ

ᶇ

&$ ϝンςφンε෦ུ֓ਤ

ᶃ�ίンτϩʔϥʔ"TTZ�
ʢϞʔλʔΧόʔ�ΤンυΧόʔج�൘ؒέʔϒϧʣ
ᶄϞʔλʔϢχοτ
ᶅΧοϓϦンάスϖʔαʔ
ᶆステンϨスγʔτ
ᶇΤンυΧόʔ"TTZʢແઢ௨৴ج൘έʔϒϧ

ᶈスϥΠμʔϩʔϥʔ"TTZ

S3（□CR）/S4（□CR）
RR3/RR4タイプ

1�117ɹอक෦品
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&$ ϝンςφンε෦型式Ϧεト
①-4  電源2系統用コントローラーAssy 無線軸動作対応仕様 WL2※

①-5  電源2系統用コントローラーAssy RCON-EC接続仕様(オプション型式：ACR) 
＊WL仕様も共通※

①-6  電源2系統用コントローラーAssy RCON-EC接続仕様(オプション型式：ACR) 
無線軸動作対応仕様 WL2※

λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

4�
33�

ΠンΫϦ
ແ͠

/1/ .8#�&$�433��5.%��8-�
1/1 .8#�&$�433��1�5.%��8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�433��#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�433��#�1�5.%��8-�

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠
/1/ .8#�&$�433��8"�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�433��8"�1�5.%��8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�433��8"�#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�433��8"�#�1�5.%��8-�

4�
33�

ΠンΫϦ
ແ͠

/1/ .8#�&$�433��5.%��8-�
1/1 .8#�&$�433��1�5.%��8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�433��#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�433��#�1�5.%��8-�

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠
/1/ .8#�&$�433��8"�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�433��8"�1�5.%��8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�433��8"�#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�433��8"�#�1�5.%��8-�

λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ ࣜܕ

4�
33�

ΠンΫϦ ແ͠ .8#�&$�433��"$3�8-�
༗Γ .8#�&$�433��#�"$3�8-�

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ .8#�&$�433��8"�"$3�8-�
༗Γ .8#�&$�433��8"�#�"$3�8-�

4�
33�

ΠンΫϦ ແ͠ .8#�&$�433��"$3�8-�
༗Γ .8#�&$�433��#�"$3�8-�

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ .8#�&$�433��8"�"$3�8-�
༗Γ .8#�&$�433��8"�#�"$3�8-�

λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ ࣜܕ

4�
33�

ΠンΫϦ ແ͠ .8#�&$�433��"$3
༗Γ .8#�&$�433��#�"$3

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ .8#�&$�433��8"�"$3
༗Γ .8#�&$�433��8"�#�"$3

4�
33�

ΠンΫϦ ແ͠ .8#�&$�433��"$3
༗Γ .8#�&$�433��#�"$3

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ .8#�&$�433��8"�"$3
༗Γ .8#�&$�433��8"�#�"$3

② モーターユニット
λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ ࣜܕ

4��
33�

ΠンΫϦ
ແ͠ &$�.6433�
༗Γ &$�.6433��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.6433��8"
༗Γ &$�.6433��8"�#

4��
33�

ΠンΫϦ
ແ͠ &$�.6433�
༗Γ &$�.6433��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.6433��8"
༗Γ &$�.6433��8"�#

⑤ エンドカバーAssy ⑥ スライダーローラーAssy

③ カップリングスペーサー
λΠϓ ࣜܕ
4��33� $1(�&$�433�
4��33� $1(�&$�433�

λΠϓ ࣜܕ
4��33� &8#�&$�433�
4��33� &8#�&$�433�

λΠϓ ࣜܕ
4� &$�43�4�
4� &$�43�4���

④ ステンレスシート
λΠϓ ࣜܕ
4� 45�&$�4��ʓʓʓ
4� 45�&$�4��ʓʓʓ

˞ʓʓʓスτϩʔΫ

①-3  電源2系統用コントローラーAssy ＊WL仕様も共通※

①-2  コントローラーAssy 無線軸動作対応仕様 WL2※

λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

4�
33�

ΠンΫϦ
ແ͠

/1/ .8#�&$�433�
1/1 .8#�&$�433��1

༗Γ
/1/ .8#�&$�433��#
1/1 .8#�&$�433��#�1

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠
/1/ .8#�&$�433��8"
1/1 .8#�&$�433��8"�1

༗Γ
/1/ .8#�&$�433��8"�#
1/1 .8#�&$�433��8"�#�1

4�
33�

ΠンΫϦ
ແ͠

/1/ .8#�&$�433�
1/1 .8#�&$�433��1

༗Γ
/1/ .8#�&$�433��#
1/1 .8#�&$�433��#�1

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠
/1/ .8#�&$�433��8"
1/1 .8#�&$�433��8"�1

༗Γ
/1/ .8#�&$�433��8"�#
1/1 .8#�&$�433��8"�#�1

λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

4�
33�

ΠンΫϦ
ແ͠

/1/ .8#�&$�433��5.%�
1/1 .8#�&$�433��1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$�433��#�5.%�
1/1 .8#�&$�433��#�1�5.%�

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠
/1/ .8#�&$�433��8"�5.%�
1/1 .8#�&$�433��8"�1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$�433��8"�#�5.%�
1/1 .8#�&$�433��8"�#�1�5.%�

4�
33�

ΠンΫϦ
ແ͠

/1/ .8#�&$�433��5.%�
1/1 .8#�&$�433��1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$�433��#�5.%�
1/1 .8#�&$�433��#�1�5.%�

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠
/1/ .8#�&$�433��8"�5.%�
1/1 .8#�&$�433��8"�1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$�433��8"�#�5.%�
1/1 .8#�&$�433��8"�#�1�5.%�

λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

4�
33�

ΠンΫϦ
ແ͠

/1/ .8#�&$�433��8-�
1/1 .8#�&$�433��1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�433��#�8-�
1/1 .8#�&$�433��#�1�8-�

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠
/1/ .8#�&$�433��8"�8-�
1/1 .8#�&$�433��8"�1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�433��8"�#�8-�
1/1 .8#�&$�433��8"�#�1�8-�

4�
33�

ΠンΫϦ
ແ͠

/1/ .8#�&$�433��8-�
1/1 .8#�&$�433��1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�433��#�8-�
1/1 .8#�&$�433��#�1�8-�

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠
/1/ .8#�&$�433��8"�8-�
1/1 .8#�&$�433��8"�1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�433��8"�#�8-�
1/1 .8#�&$�433��8"�#�1�8-�

①-1  コントローラーAssy ＊WL仕様も共通※

˞ແઢ௨৴ج൘ଐ͞Ε·ͤΜɻ

ͱͳΓ·͢ɻݸ�ࣜܕه্˞
ɹ��࣠ඞཁͳ߹ݸ�ख͍ͯͩ͘͠͞ɻ

S3（□CR）/S4（□CR）
RR3/RR4タイプ
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ᶇ

&$ ϝンςφンε෦ུ֓ਤ
ʲσδλϧスϐίン͖ʳ

ᶃ�ίンτϩʔϥʔ"TTZ�
ʢϞʔλʔΧόʔ�ΤンυΧόʔج�൘ؒέʔϒϧʣ
ᶄϞʔλʔϢχοτ
ᶅΧοϓϦンάスϖʔαʔ
ᶆステンϨスγʔτ
ᶇΤンυΧόʔ"TTZʢແઢ௨৴ج൘έʔϒϧ

ᶈσδλϧスϐίン
ᶉスϥΠμʔϩʔϥʔ"TTZ

DS3(□CR)/DS4(□CR)
DRR3/DRR4タイプ
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&$ ϝンςφンε෦型式Ϧεト

①-3  電源2系統用コントローラーAssy ＊WL仕様も共通※

①-2  コントローラーAssy 無線軸動作対応仕様 WL2※

λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

%4�
%33�

ΠンΫϦ
ແ͠

/1/ .8#�&$�%433�
1/1 .8#�&$�%433��1

༗Γ
/1/ .8#�&$�%433��#
1/1 .8#�&$�%433��#�1

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠
/1/ .8#�&$�%433��8"
1/1 .8#�&$�%433��8"�1

༗Γ
/1/ .8#�&$�%433��8"�#
1/1 .8#�&$�%433��8"�#�1

%4�
%33�

ΠンΫϦ
ແ͠

/1/ .8#�&$�%433�
1/1 .8#�&$�%433��1

༗Γ
/1/ .8#�&$�%433��#
1/1 .8#�&$�%433��#�1

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠
/1/ .8#�&$�%433��8"
1/1 .8#�&$�%433��8"�1

༗Γ
/1/ .8#�&$�%433��8"�#
1/1 .8#�&$�%433��8"�#�1

λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

%4�
%33�

ΠンΫϦ
ແ͠

/1/ .8#�&$�%433��5.%�
1/1 .8#�&$�%433��1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$�%433��#�5.%�
1/1 .8#�&$�%433��#�1�5.%�

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠
/1/ .8#�&$�%433��8"�5.%�
1/1 .8#�&$�%433��8"�1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$�%433��8"�#�5.%�
1/1 .8#�&$�%433��8"�#�1�5.%�

%4�
%33�

ΠンΫϦ
ແ͠

/1/ .8#�&$�%433��5.%�
1/1 .8#�&$�%433��1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$�%433��#�5.%�
1/1 .8#�&$�%433��#�1�5.%�

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠
/1/ .8#�&$�%433��8"�5.%�
1/1 .8#�&$�%433��8"�1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$�%433��8"�#�5.%�
1/1 .8#�&$�%433��8"�#�1�5.%�

λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

%4�
%33�

ΠンΫϦ
ແ͠

/1/ .8#�&$�%433��8-�
1/1 .8#�&$�%433��1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�%433��#�8-�
1/1 .8#�&$�%433��#�1�8-�

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠
/1/ .8#�&$�%433��8"�8-�
1/1 .8#�&$�%433��8"�1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�%433��8"�#�8-�
1/1 .8#�&$�%433��8"�#�1�8-�

%4�
%33�

ΠンΫϦ
ແ͠

/1/ .8#�&$�%433��8-�
1/1 .8#�&$�%433��1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�%433��#�8-�
1/1 .8#�&$�%433��#�1�8-�

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠
/1/ .8#�&$�%433��8"�8-�
1/1 .8#�&$�%433��8"�1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�%433��8"�#�8-�
1/1 .8#�&$�%433��8"�#�1�8-�

①-1  コントローラーAssy ＊WL仕様も共通※

①-4  電源2系統用コントローラーAssy無線軸動作対応仕様 WL2※

①-5  電源2系統用コントローラーAssy RCON-EC接続仕様(オプション型式：ACR) 
＊WL仕様も共通※

λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

%4�
%33�

ΠンΫϦ
ແ͠ /1/ .8#�&$�%433��5.%��8-�

1/1 .8#�&$�%433��1�5.%��8-�

༗Γ /1/ .8#�&$�%433��#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�%433��#�1�5.%��8-�

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ /1/ .8#�&$�%433��8"�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�%433��8"�1�5.%��8-�

༗Γ /1/ .8#�&$�%433��8"�#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�%433��8"�#�1�5.%��8-�

%4�
%33�

ΠンΫϦ
ແ͠ /1/ .8#�&$�%433��5.%��8-�

1/1 .8#�&$�%433��1�5.%��8-�

༗Γ /1/ .8#�&$�%433��#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�%433��#�1�5.%��8-�

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ /1/ .8#�&$�%433��8"�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�%433��8"�1�5.%��8-�

༗Γ /1/ .8#�&$�%433��8"�#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�%433��8"�#�1�5.%��8-�

λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ ࣜܕ

%4�
%33�

ΠンΫϦ ແ͠ .8#�&$�%433��"$3�8-�
༗Γ .8#�&$�%433��#�"$3�8-�

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ .8#�&$�%433��8"�"$3�8-�
༗Γ .8#�&$�%433��8"�#�"$3�8-�

%4�
%33�

ΠンΫϦ ແ͠ .8#�&$�%433��"$3�8-�
༗Γ .8#�&$�%433��#�"$3�8-�

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ .8#�&$�%433��8"�"$3�8-�
༗Γ .8#�&$�%433��8"�#�"$3�8-�

λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ ࣜܕ

%4�
%33�

ΠンΫϦ ແ͠ .8#�&$�%433��"$3
༗Γ .8#�&$�%433��#�"$3

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ .8#�&$�%433��8"�"$3
༗Γ .8#�&$�%433��8"�#�"$3

%4�
%33�

ΠンΫϦ ແ͠ .8#�&$�%433��"$3
༗Γ .8#�&$�%433��#�"$3

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ .8#�&$�%433��8"�"$3
༗Γ .8#�&$�%433��8"�#�"$3

② モーターユニット
λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ ࣜܕ

%4��
%33�

ΠンΫϦ ແ͠ &$�.6433�
༗Γ &$�.6433��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.6433��8"
༗Γ &$�.6433��8"�#

%4��
%33�

ΠンΫϦ ແ͠ &$�.6433�
༗Γ &$�.6433��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.6433��8"
༗Γ &$�.6433��8"�#

⑤ エンドカバーAssy

③ カップリングスペーサー
λΠϓ ࣜܕ
%4��%33� $1(�&$�433�
%4��%33� $1(�&$�433�

λΠϓ ࣜܕ
%4��%33� &8#�&$�%433�
%4��%33� &8#�&$�%433�

⑥ デジタルスピコン
λΠϓ ࣜܕ

%4��%33��%4��%33� %4$���

④ ステンレスシート
λΠϓ ࣜܕ
%4� 45�&$�4��ʓʓʓ
%4� 45�&$�4��ʓʓʓ

˞ʓʓʓスτϩʔΫ

ʲσδλϧスϐίン͖ʳ

DS3(□CR)/DS4(□CR)
DRR3/DRR4タイプ

⑦ スライダーローラーAssy
λΠϓ ࣜܕ
%4� &$�43�4�
%4� &$�43�4���

ͱͳΓ·͢ɻݸ�ࣜܕه্˞
ɹ��࣠ඞཁͳ߹ݸ�ख͍ͯͩ͘͠͞ɻ

①-6  電源2系統用コントローラーAssy RCON-EC接続仕様(オプション型式：ACR) 
無線軸動作対応仕様 WL2※

˞ແઢ௨৴ج൘ଐ͞Ε·ͤΜɻ
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&$ ϝンςφンε෦ུ֓ਤ

ᶃ
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ᶅ

ᶆ

ᶇ

ᶈ
ᶃϞʔλʔΧόʔ"TTZʢίンτϩʔϥʔج൘ؚΉʣ
ᶄϞʔλʔϢχοτ
ᶅΧοϓϦンάスϖʔαʔ
ᶆステンϨスγʔτ
ᶇΤンυΧόʔ"TTZʢແઢ௨৴ج൘έʔϒϧ

ᶈスϥΠμʔϩʔϥʔ"TTZ

S6(□CR)/S7(□CR)
R6/R7/RR6/RR7タイプ
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&$ ϝンςφンε෦型式Ϧεト

①-2  モーターカバーAssy 無線軸動作対応仕様 WL2※

①-4  電源2系統用モーターカバーAssy 無線軸動作対応仕様 WL2※

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

4�
3�
33�

ແ͠ /1/ .8#�&$�43�
1/1 .8#�&$�43��1

༗Γ /1/ .8#�&$�43��#
1/1 .8#�&$�43��#�1

4�
3�
33�

ແ͠ /1/ .8#�&$�43�
1/1 .8#�&$�43��1

༗Γ /1/ .8#�&$�43��#
1/1 .8#�&$�43��#�1

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

4�
3�
33�

ແ͠
/1/ .8#�&$�43��5.%�
1/1 .8#�&$�43��1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$�43��#�5.%�
1/1 .8#�&$�43��#�1�5.%�

4�
3�
33�

ແ͠
/1/ .8#�&$�43��5.%�
1/1 .8#�&$�43��1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$�43��#�5.%�
1/1 .8#�&$�43��#�1�5.%�

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

4�
3�
33�

ແ͠
/1/ .8#�&$�43��8-�
1/1 .8#�&$�43��1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�43��#�8-�
1/1 .8#�&$�43��#�1�8-�

4�
3�
33�

ແ͠
/1/ .8#�&$�43��8-�
1/1 .8#�&$�43��1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�43��#�8-�
1/1 .8#�&$�43��#�1�8-�

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

4�
3�
33�

ແ͠
/1/ .8#�&$�43��5.%��8-�
1/1 .8#�&$�43��1�5.%��8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�43��#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�43��#�1�5.%��8-�

4�
3�
33�

ແ͠
/1/ .8#�&$�43��5.%��8-�
1/1 .8#�&$�43��1�5.%��8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�43��#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�43��#�1�5.%��8-�

①-1 モーターカバーAssy ＊WL仕様も共通※

①-3 電源2系統用モーターカバーAssy ＊WL仕様も共通※

①-5  電源2系統用モーターカバーAssy RCON-EC接続仕様(オプション型式：ACR) 
＊WL仕様も共通※

①-6  電源2系統用モーターカバーAssy RCON-EC接続仕様(オプション型式：ACR) 
無線軸動作対応仕様 WL2※

λΠϓ ϒϨʔΩ ࣜܕ
4�

3��33�
ແ͠ .8#�&$�43��"$3
༗Γ .8#�&$�43��#�"$3

4�
3��33�

ແ͠ .8#�&$�43��"$3
༗Γ .8#�&$�43��#�"$3

λΠϓ ϒϨʔΩ ࣜܕ
4�

3��33�
ແ͠ .8#�&$�43��"$3�8-�
༗Γ .8#�&$�43��#�"$3�8-�

4�
3��33�

ແ͠ .8#�&$�43��"$3�8-�
༗Γ .8#�&$�43��#�"$3�8-�

S6(□CR)/S7(□CR)
R6/R7/RR6/RR7タイプ

˞ແઢ௨৴ج൘ଐ͞Ε·ͤΜɻ

② モーターユニット

③ カップリングスペーサー

⑤ エンドカバーAssy

⑥ スライダーローラーAssy

λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ ࣜܕ

4�
3�
33�

ΠンΫϦ
ແ͠ &$�.643�
༗Γ &$�.643��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.643��8"
༗Γ &$�.643��8"�#

4�
ΠンΫϦ

ແ͠ &$�.64�
༗Γ &$�.64��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.64��8"
༗Γ &$�.64��8"�#

3�
33�

ΠンΫϦ
ແ͠ &$�.63�
༗Γ &$�.63��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.63��8"
༗Γ &$�.63��8"�#

λΠϓ ࣜܕ
4��3��33� $1(�&$�43�
4��3��33� $1(�&$�43�

λΠϓ ࣜܕ
4��3��33� &8#�&$�43�
4��3��33� &8#�&$�43�

λΠϓ ࣜܕ
4��4� &$�43�4���

ͱͳΓ·͢ɻݸ�ࣜܕه্˞
ɹ��࣠ඞཁͳ߹ݸ�ख͍ͯͩ͘͠͞ɻ

④ ステンレスシート

λΠϓ
ࣜܕ

γンάϧスϥΠμʔ μϒϧスϥΠμʔ
4� 45�&$�4��ʓʓʓ 45�&$�4�%�ʓʓʓ
4� 45�&$�4��ʓʓʓ 45�&$�4�%�ʓʓʓ

˞ʓʓʓスτϩʔΫ
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&$ ϝンςφンε෦ུ֓ਤ

ᶃ

ᶄ

ᶅ

ᶇ

ᶆ

ᶈ

ᶉ

ʲσδλϧスϐίン͖ʳ

ᶃϞʔλʔΧόʔ"TTZʢίンτϩʔϥʔج൘ؚΉʣ
ᶄϞʔλʔϢχοτ
ᶅΧοϓϦンάスϖʔαʔ
ᶆステンϨスγʔτ
ᶇΤンυΧόʔ"TTZʢແઢ௨৴ج൘έʔϒϧ

ᶈσδλϧスϐίン
ᶉスϥΠμʔϩʔϥʔ"TTZ

DS6(□CR)/DS7(□CR)
DR6/DR7/DRR6/DRR7タイプ
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①-2  モーターカバーAssy 無線軸動作対応仕様 WL2※

①-4  電源2系統用モーターカバーAssy 無線軸動作対応仕様 WL2※

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

%4�
%3�
%33�

ແ͠
/1/ .8#�&$�%43�
1/1 .8#�&$�%43��1

༗Γ
/1/ .8#�&$�%43��#
1/1 .8#�&$�%43��#�1

%4�
%3�
%33�

ແ͠
/1/ .8#�&$�%43�
1/1 .8#�&$�%43��1

༗Γ
/1/ .8#�&$�%43��#
1/1 .8#�&$�%43��#�1

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

%4�
%3�
%33�

ແ͠
/1/ .8#�&$�%43��5.%�
1/1 .8#�&$�%43��1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$�%43��#�5.%�
1/1 .8#�&$�%43��#�1�5.%�

4�
3�
33�

ແ͠
/1/ .8#�&$�%43��5.%�
1/1 .8#�&$�%43��1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$�%43��#�5.%�
1/1 .8#�&$�%43��#�1�5.%�

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

%4�
%3�
%33�

ແ͠
/1/ .8#�&$�%43��8-�
1/1 .8#�&$�%43��1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�%43��#�8-�
1/1 .8#�&$�%43��#�1�8-�

%4�
%3�
%33�

ແ͠
/1/ .8#�&$�%43��8-�
1/1 .8#�&$�%43��1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�%43��#�8-�
1/1 .8#�&$�%43��#�1�8-�

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

4�
3�
33�

ແ͠
/1/ .8#�&$�%43��5.%��8-�
1/1 .8#�&$�%43��1�5.%��8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�%43��#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�%43��#�1�5.%��8-�

%4�
%3�
%33�

ແ͠
/1/ .8#�&$�%43��5.%��8-�
1/1 .8#�&$�%43��1�5.%��8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�%43��#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�%43��#�1�5.%��8-�

①-1 モーターカバーAssy ＊WL仕様も共通※

①-3 電源2系統用モーターカバーAssy ＊WL仕様も共通※

①-5  電源2系統用モーターカバーAssy RCON-EC接続仕様(オプション型式：ACR) 
＊WL仕様も共通※

①-6  電源2系統用モーターカバーAssy RCON-EC接続仕様(オプション型式：ACR) 
無線軸動作対応仕様 WL2※

λΠϓ ϒϨʔΩ ࣜܕ
%4�

%3��%33�
ແ͠ .8#�&$�%43��"$3
༗Γ .8#�&$�%43��#�"$3

%4�
%3��%33�

ແ͠ .8#�&$�%43��"$3
༗Γ .8#�&$�%43��#�"$3

λΠϓ ϒϨʔΩ ࣜܕ
%4�

%3��%33�
ແ͠ .8#�&$�%43��"$3�8-�
༗Γ .8#�&$�%43��#�"$3�8-�

%4�
%3��%33�

ແ͠ .8#�&$�%43��"$3�8-�
༗Γ .8#�&$�%43��#�"$3�8-�

ʲσδλϧスϐίン͖ʳ

DS6(□CR)/DS7(□CR)
DR6/DR7/DRR6/DRR7タイプ

② モーターユニット

③ カップリングスペーサー

⑤ エンドカバーAssy

④ ステンレスシート

λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ ࣜܕ

%4�
%3�
%33�

ΠンΫϦ
ແ͠ &$�.643�
༗Γ &$�.643��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.643��8"
༗Γ &$�.643��8"�#

%4�
ΠンΫϦ

ແ͠ &$�.64�
༗Γ &$�.64��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.64��8"
༗Γ &$�.64��8"�#

%3�
%33�

ΠンΫϦ
ແ͠ &$�.63�
༗Γ &$�.63��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.63��8"
༗Γ &$�.63��8"�#

λΠϓ ࣜܕ
%4��%3��%33� $1(�&$�43�
%4��%3��%33� $1(�&$�43�

λΠϓ ࣜܕ
%4��%3��%33� &8#�&$�%43�
%4��%3��%33� &8#�&$�%43�

λΠϓ
ࣜܕ

γンάϧスϥΠμʔ μϒϧスϥΠμʔ
%4� 45�&$�4��ʓʓʓ 45�&$�4�%�ʓʓʓ
%4� 45�&$�4��ʓʓʓ 45�&$�4�%�ʓʓʓ

˞ʓʓʓスτϩʔΫ

⑥ デジタルスピコン

⑦ スライダーローラーAssy

λΠϓ ࣜܕ
%4��%3��%33��
%4��%3��%33� %4$���

λΠϓ ࣜܕ
%4��%4� &$�43�4���

ͱͳΓ·͢ɻݸ�ࣜܕه্˞
ɹ��࣠ඞཁͳ߹ݸ�ख͍ͯͩ͘͠͞ɻ

˞ແઢ௨৴ج൘ଐ͞Ε·ͤΜɻ
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&$ ϝンςφンε෦ུ֓ਤ

ᶃ

ᶄ

ᶅ

ᶆ

ᶇ

ᶉ

ᶈ
ᶃϞʔλʔΧόʔ"TTZʢίンτϩʔϥʔج൘ʣ
ᶄϞʔλʔϢχοτ
ᶅΤンυΧόʔ"TTZʢແઢ௨৴ج൘έʔϒϧ

ᶆΧοϓϦンάスϖʔαʔ
ᶇステンϨスγʔτ
ᶈスϥΠμʔϩʔϥʔ"TTZ
ᶉதؒαϙʔτΫογϣン

S6□AH(CR)/S7□AH(CR)
RR6(X)□AH/RR7(X)□AHタイプ
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①-2  モーターカバーAssy 無線軸動作対応仕様 WL2※

①-4  電源2系統用モーターカバーAssy 無線軸動作対応仕様 WL2※

①-5  電源2系統用モーターカバーAssy RCON-EC接続仕様(オプション型式：ACR) 
＊WL仕様も共通※

①-6  電源2系統用モーターカバーAssy RCON-EC接続仕様(オプション型式：ACR) 
無線軸動作対応仕様 WL2※

② モーターユニット

③ エンドカバーAssy

⑤ ステンレスシート

④ カップリングスペーサー

⑥ スライダーローラーAssy

⑦ 中間サポートクッション

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

4�˘")
33�	9
˘")

ແ͠
/1/ .8#�&$)�433�
1/1 .8#�&$)�433��1

༗Γ
/1/ .8#�&$)�433��#
1/1 .8#�&$)�433��#�1

4�˘")
33�	9
˘")

ແ͠
/1/ .8#�&$)�433�
1/1 .8#�&$)�433��1

༗Γ
/1/ .8#�&$)�433��#
1/1 .8#�&$)�433��#�1

λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ ࣜܕ

4�˘")
33�	9
˘")

ΠンΫϦ
ແ͠ &$�.643�
༗Γ &$�.643��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.643��8"
༗Γ &$�.643��8"�#

4�˘")
ΠンΫϦ

ແ͠ &$�.64�
༗Γ &$�.64��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.64��8"
༗Γ &$�.64��8"�#

33�	9
˘")
ΠンΫϦ

ແ͠ &$�.63�
༗Γ &$�.63��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.63��8"
༗Γ &$�.63��8"�#

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

4�˘")
33�	9
˘")

ແ͠
/1/ .8#�&$)�433��5.%�
1/1 .8#�&$)�433��1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$)�433��#�5.%�
1/1 .8#�&$)�433��#�1�5.%�

4�˘")
33�	9
˘")

ແ͠
/1/ .8#�&$)�433��5.%�
1/1 .8#�&$)�433��1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$)�433��#�5.%�
1/1 .8#�&$)�433��#�1�5.%�

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

4�˘")
33�	9
˘")

ແ͠ /1/ .8#�&$)�433��8-�
1/1 .8#�&$)�433��1�8-�

༗Γ /1/ .8#�&$)�433��#�8-�
1/1 .8#�&$)�433��#�1�8-�

4�˘")
33�	9
˘")

ແ͠ /1/ .8#�&$)�433��8-�
1/1 .8#�&$)�433��1�8-�

༗Γ /1/ .8#�&$)�433��#�8-�
1/1 .8#�&$)�433��#�1�8-�

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

4�˘")
33�	9
˘")

ແ͠
/1/ .8#�&$)�433��5.%��8-�
1/1 .8#�&$)�433��1�5.%��8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$)�433��#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$)�433��#�1�5.%��8-�

4�˘")
33�	9
˘")

ແ͠
/1/ .8#�&$)�433��5.%��8-�
1/1 .8#�&$)�433��1�5.%��8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$)�433��#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$)�433��#�1�5.%��8-�

λΠϓ ϒϨʔΩ ࣜܕ
4�˘")

33�	9
˘")
ແ͠ .8#�&$)�433��"$3
༗Γ .8#�&$)�433��#�"$3

4�˘")
33�	9
˘")

ແ͠ .8#�&$)�433��"$3
༗Γ .8#�&$)�433��#�"$3

λΠϓ ϒϨʔΩ ࣜܕ
4�˘")

33�	9
˘")
ແ͠ .8#�&$)�433��"$3�8-�
༗Γ .8#�&$)�433��#�"$3�8-�

4�˘")
33�	9
˘")

ແ͠ .8#�&$)�433��"$3�8-�
༗Γ .8#�&$)�433��#�"$3�8-�

λΠϓ ࣜܕ
4�˘")�33�	9
˘") &8#�&$)�433�
4�˘")�33�	9
˘") &8#�&$)�433�

λΠϓ ࣜܕ
4�˘")�33�	9
˘") $1(�&$�43�
4�˘")�33�	9
˘") $1(�&$�43�

λΠϓ ࣜܕ
4�˘")�4�˘") &$�43�4���

λΠϓ ࣜܕ
33�9˘")�33�9˘") *.4$�&$�33�33�

λΠϓ
ࣜܕ

γンάϧスϥΠμʔ μϒϧスϥΠμʔ
4�˘") 45�&$)�4��ʓʓʓ 45�&$)�4�%�ʓʓʓ
4�˘") 45�&$)�4��ʓʓʓ 45�&$)�4�%�ʓʓʓ

˞ʓʓʓスτϩʔΫ

①-1 モーターカバーAssy ＊WL仕様も共通※

①-3 電源2系統用モーターカバーAssy ＊WL仕様も共通※

S6□AH(CR)/S7□AH(CR)
RR6(X)□AH/RR7(X)□AHタイプ

ͱͳΓ·͢ɻݸ�ࣜܕه্˞
����࣠ඞཁͳ߹ݸ�ख͍ͯͩ͘͠͞ɻ

ͱͳΓ·͢ɻݸ�ࣜܕه্˞
����࣠ඞཁͳ߹ݸ�ख͍ͯͩ͘͠͞ɻ
ଐ͞Ε·͢ɻݸ�ϒογϡ͕͖רɺ͖ͭʹࣜܕ����

˞ແઢ௨৴ج൘ଐ͞Ε·ͤΜɻ
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&$ ϝンςφンε෦ུ֓ਤ

ᶊᶊ

ᶃ

ᶄ
ᶆ

ᶅ

ᶇ

ᶈ

ᶉ

ʲσδλϧスϐίン͖ʳ

ᶃϞʔλʔΧόʔ"TTZʢίンτϩʔϥʔج൘ʣ
ᶄϞʔλʔϢχοτ
ᶅΤンυΧόʔ"TTZʢແઢ௨৴ج൘έʔϒϧ

ᶆΧοϓϦンάスϖʔαʔ
ᶇステンϨスγʔτ
ᶈσδλϧスϐίン
ᶉスϥΠμʔϩʔϥʔ"TTZ
ᶊதؒαϙʔτΫογϣン

DS6□AH(CR)/DS7□AH(CR)
DRR6(X)□AH/DRR7(X)□AHタイプ
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&$ ϝンςφンε෦型式Ϧεト

①-2  モーターカバーAssy 無線軸動作対応仕様 WL2※

①-4  電源2系統用モーターカバーAssy 無線軸動作対応仕様 WL2※

①-5  電源2系統用モーターカバーAssy RCON-EC接続仕様(オプション型式：ACR) 
＊WL仕様も共通※

①-6  電源2系統用モーターカバーAssy RCON-EC接続仕様(オプション型式：ACR) 
無線軸動作対応仕様 WL2※

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

%4�˘")
%33�	9
˘")

ແ͠
/1/ .8#�&$)�%433�
1/1 .8#�&$)�%433��1

༗Γ
/1/ .8#�&$)�%433��#
1/1 .8#�&$)�%433��#�1

%4�˘")
%33�	9
˘")

ແ͠
/1/ .8#�&$)�%433�
1/1 .8#�&$)�%433��1

༗Γ
/1/ .8#�&$)�%433��#
1/1 .8#�&$)�%433��#�1

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

%4�˘")
%33�	9
˘")

ແ͠ /1/ .8#�&$)�%433��5.%�
1/1 .8#�&$)�%433��1�5.%�

༗Γ /1/ .8#�&$)�%433��#�5.%�
1/1 .8#�&$)�%433��#�1�5.%�

%4�˘")
%33�	9
˘")

ແ͠ /1/ .8#�&$)�%433��5.%�
1/1 .8#�&$)�%433��1�5.%�

༗Γ /1/ .8#�&$)�%433��#�5.%�
1/1 .8#�&$)�%433��#�1�5.%�

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

%4�˘")
%33�	9
˘")

ແ͠
/1/ .8#�&$)�%433��8-�
1/1 .8#�&$)�%433��1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$)�%433��#�8-�
1/1 .8#�&$)�%433��#�1�8-�

%4�˘")
%33�	9
˘")

ແ͠
/1/ .8#�&$)�%433��8-�
1/1 .8#�&$)�%433��1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$)�%433��#�8-�
1/1 .8#�&$)�%433��#�1�8-�

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

%4�˘")
%33�	9
˘")

ແ͠
/1/ .8#�&$)�%433��5.%��8-�
1/1 .8#�&$)�%433��1�5.%��8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$)�%433��#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$)�%433��#�1�5.%��8-�

%4�˘")
%33�	9
˘")

ແ͠
/1/ .8#�&$)�%433��5.%��8-�
1/1 .8#�&$)�%433��1�5.%��8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$)�%433��#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$)�%433��#�1�5.%��8-�

λΠϓ ϒϨʔΩ ࣜܕ
%4�˘")
%33�	9
˘")

ແ͠ .8#�&$)�%433��"$3
༗Γ .8#�&$)�%433��#�"$3

%4�˘")
%33�	9
˘")

ແ͠ .8#�&$)�%433��"$3
༗Γ .8#�&$)�%433��#�"$3

λΠϓ ϒϨʔΩ ࣜܕ
%4�˘")
%33�	9
˘")

ແ͠ .8#�&$)�%433��"$3�8-�
༗Γ .8#�&$)�%433��#�"$3�8-�

%4�˘")
%33�	9
˘")

ແ͠ .8#�&$)�%433��"$3�8-�
༗Γ .8#�&$)�%433��#�"$3�8-�

①-1 モーターカバーAssy ＊WL仕様も共通※

①-3 電源2系統用モーターカバーAssy ＊WL仕様も共通※

ʲσδλϧスϐίン͖ʳ

DS6□AH(CR)/DS7□AH(CR)
DRR6(X)□AH/DRR7(X)□AHタイプ

② モーターユニット

③ エンドカバーAssy

④ カップリングスペーサー

λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ ࣜܕ

%4�˘")
%33�	9
˘")

ΠンΫϦ
ແ͠ &$�.643�
༗Γ &$�.643��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.643��8"
༗Γ &$�.643��8"�#

%4�˘")
ΠンΫϦ

ແ͠ &$�.64�
༗Γ &$�.64��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.64��8"
༗Γ &$�.64��8"�#

%33�	9
˘")
ΠンΫϦ

ແ͠ &$�.63�
༗Γ &$�.63��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.63��8"
༗Γ &$�.63��8"�#

λΠϓ ࣜܕ
%4�˘")�%33�	9
˘") &8#�&$)�%433�
%4�˘")�%33�	9
˘") &8#�&$)�%433�

λΠϓ ࣜܕ
%4�˘")�%33�	9
˘") $1(�&$�43�
%4�˘")�%33�	9
˘") $1(�&$�43�

⑥ デジタルスピコン

⑦ スライダーローラーAssy

⑧ 中間サポートクッション

λΠϓ ࣜܕ
%4�˘")�%4�˘")�

%33�	9
˘")�%33�	9
˘") %4$���

λΠϓ ࣜܕ
%4�˘")�%4�˘") &$�43�4���

λΠϓ ࣜܕ
%33�9˘")�%33�9˘") *.4$�&$�33�33�

ͱͳΓ·͢ɻݸ�ࣜܕه্˞
����࣠ඞཁͳ߹ݸ�ख͍ͯͩ͘͠͞ɻ

ͱͳΓ·͢ɻݸ�ࣜܕه্˞
����࣠ඞཁͳ߹ݸ�ख͍ͯͩ͘͠͞ɻ
ଐ͞Ε·͢ɻݸ�ϒογϡ͕͖רɺ͖ͭʹࣜܕ����

⑤ ステンレスシート

λΠϓ
ࣜܕ

γンάϧスϥΠμʔ μϒϧスϥΠμʔ
%4�˘") 45�&$)�4��ʓʓʓ 45�&$)�4�%�ʓʓʓ
%4�˘") 45�&$)�4��ʓʓʓ 45�&$)�4�%�ʓʓʓ

˞ʓʓʓスτϩʔΫ

˞ແઢ௨৴ج൘ଐ͞Ε·ͤΜɻ
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WS10/WS12タイプ

ᶃ

ᶃ

ᶄ

ᶅ

ᶆ

ᶄ

ᶅ

ᶆ

ᶇ

ᶃίンτϩʔϥʔΧόʔ"TTZ
���	ίンτϩʔϥʔج൘ؚΉʣ
ᶄϞʔλʔϢχοτ
ᶅΧοϓϦンάスϖʔαʔ
ᶆステンϨスγʔτ

ᶃίンτϩʔϥʔΧόʔ"TTZ
�ʢίンτϩʔϥʔج൘ؚΉʣ
ᶄϞʔλʔϢχοτ
ᶅΧοϓϦンάスϖʔαʔ
ᶆステンϨスγʔτ
ᶇσδλϧスϐίン

ʲσδλϧスϐίン͖ʳ

DWS10/DWS12タイプ
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WS10/WS12タイプ DWS10/DWS12タイプ

&$ ϝンςφンε෦型式Ϧεト

λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ ࣜܕ

84��
%84��

ΠンΫϦ
ແ͠ &$�.6433�
༗Γ &$�.6433��#

όοテϦʔϨス
Ξϒι

ແ͠ &$�.6433��8"
༗Γ &$�.6433��8"�#

84��
%84��

ΠンΫϦ
ແ͠ &$�.643�
༗Γ &$�.643��#

όοテϦʔϨス
Ξϒι

ແ͠ &$�.643��8"
༗Γ &$�.643��8"�#

② モーターユニット

①-2 電源2系統用コントローラーカバーAssy

③ カップリングスペーサー
λΠϓ ࣜܕ

84���%84��
84���%84�� $1(�&$�43�

⑤ デジタルスピコン
λΠϓ ࣜܕ

%84���%84�� %4$���

④ ステンレスシート
λΠϓ ࣜܕ

84���%84�� 45��8"���	スτϩʔΫ

84���%84�� 45�&$�84���	スτϩʔΫ


˞ʓʓʓスτϩʔΫ

λΠϓ *�0 ແઢ ࣜܕ

84��
%84��

/1/
ແ͠ $$"�&$�84���5.%�
8- $$"�&$�84���5.%��8-
8-� $$"�&$�84���5.%��8-�

1/1
ແ͠ $$"�&$�84���1�5.%�
8- $$"�&$�84���1�5.%��8-
8-� $$"�&$�84���1�5.%��8-�

84��
%84��

/1/
ແ͠ $$"�&$�84���5.%�
8- $$"�&$�84���5.%��8-
8-� $$"�&$�84���5.%��8-�

1/1
ແ͠ $$"�&$�84���1�5.%�
8- $$"�&$�84���1�5.%��8-
8-� $$"�&$�84���1�5.%��8-�

①-3  電源2系統用コントローラーカバーAssy 
RCON-EC接続仕様（オプション型式：ACR)

λΠϓ *�0 ແઢ ࣜܕ

84��
%84��

/1/�
3&$

ແ͠ $$"�&$�84���"$3
8- $$"�&$�84���"$3�8-
8-� $$"�&$�84���"$3�8-�

84��
%84��

/1/�
3&$

ແ͠ $$"�&$�84���"$3
8- $$"�&$�84���"$3�8-
8-� $$"�&$�84���"$3�8-�

λΠϓ *�0 ແઢ ࣜܕ

84��
%84��

/1/
ແ͠ $$"�&$�84��
8- $$"�&$�84���8-
8-� $$"�&$�84���8-�

1/1
ແ͠ $$"�&$�84���1
8- $$"�&$�84���1�8-
8-� $$"�&$�84���1�8-�

84��
%84��

/1/
ແ͠ $$"�&$�84��
8- $$"�&$�84���8-
8-� $$"�&$�84���8-�

1/1
ແ͠ $$"�&$�84���1
8- $$"�&$�84���1�8-
8-� $$"�&$�84���1�8-�

①-1 コントローラーカバーAssy

ʲσδλϧスϐίン͖ʳ
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ᶃ�ίンτϩʔϥʔ"TTZ�
ʢϞʔλʔΧόʔ�ΤンυΧόʔج�൘ؒέʔϒϧʣ
ᶄϞʔλʔϢχοτ
ᶅΧοϓϦンάスϖʔαʔ
ᶆステンϨスγʔτ
ᶇΤンυΧόʔ"TTZʢແઢ௨৴ج൘έʔϒϧ

ᶈλΠϛンάϕϧτ
ᶉスϥΠμʔϩʔϥʔ"TTZ

&$ ϝンςφンε෦ུ֓ਤ

ᶃ

ᶆ

ᶄ

ᶈᶅ

ᶇ

ᶉ

S3□R/S4□R
RR3□R/RR4□Rタイプ
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&$ ϝンςφンε෦型式Ϧεト
①-4  電源2系統用コントローラーAssy 無線軸動作対応仕様WL2※
λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

4�˘3
33�˘3

ΠンΫϦ
ແ͠

/1/ .8#�&$�433��5.%��8-�
1/1 .8#�&$�433��1�5.%��8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�433��#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�433��#�1�5.%��8-�

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠
/1/ .8#�&$�433��8"�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�433��8"�1�5.%��8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�433��8"�#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�433��8"�#�1�5.%��8-�

4�˘3
33�˘3

ΠンΫϦ
ແ͠ /1/ .8#�&$�433��5.%��8-�

1/1 .8#�&$�433��1�5.%��8-�

༗Γ /1/ .8#�&$�433��#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�433��#�1�5.%��8-�

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ /1/ .8#�&$�433��8"�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�433��8"�1�5.%��8-�

༗Γ /1/ .8#�&$�433��8"�#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�433��8"�#�1�5.%��8-�

①-3  電源2系統用コントローラーAssy ＊WL仕様も共通※
λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

4�˘3
33�˘3

ΠンΫϦ
ແ͠

/1/ .8#�&$�433��5.%�
1/1 .8#�&$�433��1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$�433��#�5.%�
1/1 .8#�&$�433��#�1�5.%�

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠
/1/ .8#�&$�433��8"�5.%�
1/1 .8#�&$�433��8"�1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$�433��8"�#�5.%�
1/1 .8#�&$�433��8"�#�1�5.%�

4�˘3
33�˘3

ΠンΫϦ
ແ͠

/1/ .8#�&$�433��5.%�
1/1 .8#�&$�433��1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$�433��#�5.%�
1/1 .8#�&$�433��#�1�5.%�

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠
/1/ .8#�&$�433��8"�5.%�
1/1 .8#�&$�433��8"�1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$�433��8"�#�5.%�
1/1 .8#�&$�433��8"�#�1�5.%�

λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

4�˘3
33�˘3

ΠンΫϦ
ແ͠

/1/ .8#�&$�433�
1/1 .8#�&$�433��1

༗Γ
/1/ .8#�&$�433��#
1/1 .8#�&$�433��#�1

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠
/1/ .8#�&$�433��8"
1/1 .8#�&$�433��8"�1

༗Γ
/1/ .8#�&$�433��8"�#
1/1 .8#�&$�433��8"�#�1

4�˘3
33�˘3

ΠンΫϦ
ແ͠

/1/ .8#�&$�433�
1/1 .8#�&$�433��1

༗Γ
/1/ .8#�&$�433��#
1/1 .8#�&$�433��#�1

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠
/1/ .8#�&$�433��8"
1/1 .8#�&$�433��8"�1

༗Γ
/1/ .8#�&$�433��8"�#
1/1 .8#�&$�433��8"�#�1

①-1  コントローラーAssy ＊WL仕様も共通※

①-2  コントローラーAssy 無線軸動作対応仕様 WL2※
λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

4�˘3
33�˘3

ΠンΫϦ
ແ͠

/1/ .8#�&$�433��8-�
1/1 .8#�&$�433��1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�433��#�8-�
1/1 .8#�&$�433��#�1�8-�

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠
/1/ .8#�&$�433��8"�8-�
1/1 .8#�&$�433��8"�1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�433��8"�#�8-�
1/1 .8#�&$�433��8"�#�1�8-�

4�˘3
33�˘3

ΠンΫϦ
ແ͠

/1/ .8#�&$�433��8-�
1/1 .8#�&$�433��1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�433��#�8-�
1/1 .8#�&$�433��#�1�8-�

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠
/1/ .8#�&$�433��8"�8-�
1/1 .8#�&$�433��8"�1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�433��8"�#�8-�
1/1 .8#�&$�433��8"�#�1�8-�

② モーターユニット
λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ ࣜܕ

4�˘3
33�˘3

ΠンΫϦ ແ͠ &$�.6433�
༗Γ &$�.6433��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.6433��8"
༗Γ &$�.6433��8"�#

4�˘3
33�˘3

ΠンΫϦ ແ͠ &$�.6433�
༗Γ &$�.6433��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.6433��8"
༗Γ &$�.6433��8"�#

⑤ エンドカバーAssy
λΠϓ ࣜܕ

4�˘3�33�˘3 &8#�&$�433�
4�˘3�33�˘3 &8#�&$�433�

⑥ タイϛングϕルト
λΠϓ ࣜܕ

4�˘3�33�˘3 5#�3$1��453"�3
4�˘3�33�˘3 5#�3$1��4"�3

①-5  電源2系統用コントローラーAssy RCON-EC接続仕様
(オプション型式：ACR) ＊WL仕様も共通※

λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ ࣜܕ

4�˘3
33�˘3

ΠンΫϦ ແ͠ .8#�&$�433��"$3
༗Γ .8#�&$�433��#�"$3

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ .8#�&$�433��8"�"$3
༗Γ .8#�&$�433��8"�#�"$3

4�˘3
33�˘3

ΠンΫϦ ແ͠ .8#�&$�433��"$3
༗Γ .8#�&$�433��#�"$3

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ .8#�&$�433��8"�"$3
༗Γ .8#�&$�433��8"�#�"$3

⑦ スライダーローラーAssy
λΠϓ ࣜܕ
4�˘3 &$�43�4�
4�˘3 &$�43�4���

ͱͳΓ·͢ɻݸ�ࣜܕه্˞
�࣠ඞཁͳ߹ݸ�ख͍ͯͩ͘͠͞ɻ

①-6  電源2系統用コントローラーAssy RCON-EC接続仕様
(オプション型式：ACR) 無線軸動作対応仕様 WL2※

λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ ࣜܕ

4�˘3
33�˘3

ΠンΫϦ ແ͠ .8#�&$�433��"$3�8-�
༗Γ .8#�&$�433��#�"$3�8-�

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ .8#�&$�433��8"�"$3�8-�
༗Γ .8#�&$�433��8"�#�"$3�8-�

4�˘3
33�˘3

ΠンΫϦ ແ͠ .8#�&$�433��"$3�8-�
༗Γ .8#�&$�433��#�"$3�8-�

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ .8#�&$�433��8"�"$3�8-�
༗Γ .8#�&$�433��8"�#�"$3�8-�

˞ແઢ௨৴ج൘ଐ͞Ε·ͤΜɻ

③ カップリングスペーサー
λΠϓ ࣜܕ

4�˘3�33�˘3 $1(�&$�433�
4�˘3�33�˘3 $1(�&$�433�

④ ステンレスシート
λΠϓ ࣜܕ
4�˘3 45�&$�4��ʓʓʓ
4�˘3 45�&$�4��ʓʓʓ

˞ʓʓʓ
スτϩʔΫ

S3□R/S4□R
RR3□R/RR4□Rタイプ
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&$ ϝンςφンε෦ུ֓ਤ

ᶃ

ᶄ

ᶅ

ᶆ

ᶈ

ᶇ

ᶉ

ᶊ

ʲσδλϧスϐίン͖ʳ

ᶃ�ίンτϩʔϥʔ"TTZ�
ʢϞʔλʔΧόʔ�ΤンυΧόʔج�൘ؒέʔϒϧʣ
ᶄϞʔλʔϢχοτ
ᶅΧοϓϦンάスϖʔαʔ
ᶆステンϨスγʔτ
ᶇΤンυΧόʔ"TTZʢແઢ௨৴ج൘έʔϒϧ

ᶈλΠϛンάϕϧτ
ᶉσδλϧスϐίン
ᶊスϥΠμʔϩʔϥʔ"TTZ

DS3□R/DS4□R
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&$ ϝンςφンε෦型式Ϧεト

①-3  電源2系統用コントローラーAssy ＊WL仕様も共通※

①-2  コントローラーAssy 無線軸動作対応仕様 WL2※

λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

%4�˘3
%33�˘3

ΠンΫϦ
ແ͠

/1/ .8#�&$�%433�
1/1 .8#�&$�%433��1

༗Γ
/1/ .8#�&$�%433��#
1/1 .8#�&$�%433��#�1

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠
/1/ .8#�&$�%433��8"
1/1 .8#�&$�%433��8"�1

༗Γ
/1/ .8#�&$�%433��8"�#
1/1 .8#�&$�%433��8"�#�1

%4�˘3
%33�˘3

ΠンΫϦ
ແ͠

/1/ .8#�&$�%433�
1/1 .8#�&$�%433��1

༗Γ
/1/ .8#�&$�%433��#
1/1 .8#�&$�%433��#�1

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠
/1/ .8#�&$�%433��8"
1/1 .8#�&$�%433��8"�1

༗Γ
/1/ .8#�&$�%433��8"�#
1/1 .8#�&$�%433��8"�#�1

λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

%4�˘3
%33�˘3

ΠンΫϦ
ແ͠

/1/ .8#�&$�%433��5.%�
1/1 .8#�&$�%433��1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$�%433��#�5.%�
1/1 .8#�&$�%433��#�1�5.%�

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠
/1/ .8#�&$�%433��8"�5.%�
1/1 .8#�&$�%433��8"�1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$�%433��8"�#�5.%�
1/1 .8#�&$�%433��8"�#�1�5.%�

%4�˘3
%33�˘3

ΠンΫϦ
ແ͠

/1/ .8#�&$�%433��5.%�
1/1 .8#�&$�%433��1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$�%433��#�5.%�
1/1 .8#�&$�%433��#�1�5.%�

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠
/1/ .8#�&$�%433��8"�5.%�
1/1 .8#�&$�%433��8"�1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$�%433��8"�#�5.%�
1/1 .8#�&$�%433��8"�#�1�5.%�

λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

%4�˘3
%33�˘3

ΠンΫϦ
ແ͠

/1/ .8#�&$�%433��8-�
1/1 .8#�&$�%433��1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�%433��#�8-�
1/1 .8#�&$�%433��#�1�8-�

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠
/1/ .8#�&$�%433��8"�8-�
1/1 .8#�&$�%433��8"�1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�%433��8"�#�8-�
1/1 .8#�&$�%433��8"�#�1�8-�

%4�˘3
%33�˘3

ΠンΫϦ
ແ͠

/1/ .8#�&$�%433��8-�
1/1 .8#�&$�%433��1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�%433��#�8-�
1/1 .8#�&$�%433��#�1�8-�

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠
/1/ .8#�&$�%433��8"�8-�
1/1 .8#�&$�%433��8"�1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�%433��8"�#�8-�
1/1 .8#�&$�%433��8"�#�1�8-�

①-1  コントローラーAssy  ＊WL仕様も共通※

①-4  電源2系統用コントローラーAssy 無線軸動作対応仕様 WL2※
λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

%4�˘3
%33�˘3

ΠンΫϦ
ແ͠ /1/ .8#�&$�%433��5.%��8-�

1/1 .8#�&$�%433��1�5.%��8-�

༗Γ /1/ .8#�&$�%433��#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�%433��#�1�5.%��8-�

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ /1/ .8#�&$�%433��8"�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�%433��8"�1�5.%��8-�

༗Γ /1/ .8#�&$�%433��8"�#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�%433��8"�#�1�5.%��8-�

%4�˘3
%33�˘3

ΠンΫϦ
ແ͠ /1/ .8#�&$�%433��5.%��8-�

1/1 .8#�&$�%433��1�5.%��8-�

༗Γ /1/ .8#�&$�%433��#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�%433��#�1�5.%��8-�

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ /1/ .8#�&$�%433��8"�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�%433��8"�1�5.%��8-�

༗Γ /1/ .8#�&$�%433��8"�#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�%433��8"�#�1�5.%��8-�

①-5  電源2系統用コントローラーAssy RCON-EC接続仕様
(オプション型式：ACR) ＊WL仕様も共通※

λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ ࣜܕ

%4�˘3
%33�˘3

ΠンΫϦ ແ͠ .8#�&$�433��"$3�8-�
༗Γ .8#�&$�433��#�"$3�8-�

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ .8#�&$�433��8"�"$3�8-�
༗Γ .8#�&$�433��8"�#�"$3�8-�

%4�˘3
%33�˘3

ΠンΫϦ ແ͠ .8#�&$�433��"$3�8-�
༗Γ .8#�&$�433��#�"$3�8-�

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ .8#�&$�433��8"�"$3�8-�
༗Γ .8#�&$�433��8"�#�"$3�8-�

② モーターユニット
λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ ࣜܕ

%4�˘3
%33�˘3

ΠンΫϦ ແ͠ &$�.6433�
༗Γ &$�.6433��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.6433��8"
༗Γ &$�.6433��8"�#

%4�˘3
%33�˘3

ΠンΫϦ ແ͠ &$�.6433�
༗Γ &$�.6433��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.6433��8"
༗Γ &$�.6433��8"�#

ʲσδλϧスϐίン͖ʳ

③ カップリングスペーサー
λΠϓ ࣜܕ

%4�˘3�%33�˘3 $1(�&$�433�
%4�˘3�%33�˘3 $1(�&$�433�

④ ステンレスシート
λΠϓ ࣜܕ
%4�˘3 45�&$�4��ʓʓʓ
%4�˘3 45�&$�4��ʓʓʓ

˞ʓʓʓスτϩʔΫ

⑤ エンドカバーAssy
λΠϓ ࣜܕ

%4�˘3�%33�˘3 &8#�&$�%433�
%4�˘3�%33�˘3 &8#�&$�%433�

⑥ タイϛングϕルト
λΠϓ ࣜܕ

%4�˘3�%33�˘3 5#�3$1��453"�3
%4�˘3�%33�˘3 5#�3$1��4"�3

⑧ スライダーローラーAssy
λΠϓ ࣜܕ
%4�˘3 &$�43�4�
%4�˘3 &$�43�4���
˞�্ �ͱͳΓ·͢ɻݸ�ࣜܕه
�࣠ඞཁͳ߹ݸ�ख͍ͯͩ͘͠͞ɻ

⑦ デジタルスピコン
λΠϓ ࣜܕ

%4�˘3�%33�˘3�
%4�˘3�%33�˘3 %4$���

①-6  電源2系統用コントローラーAssy RCON-EC接続仕様
(オプション型式：ACR)無線軸動作対応仕様 WL2※

˞ແઢ௨৴ج൘ଐ͞Ε·ͤΜɻ

λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ ࣜܕ

%4�˘3
%33�˘3

ΠンΫϦ ແ͠ .8#�&$�433��"$3
༗Γ .8#�&$�433��#�"$3

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ .8#�&$�433��8"�"$3
༗Γ .8#�&$�433��8"�#�"$3

%4�˘3
%33�˘3

ΠンΫϦ ແ͠ .8#�&$�433��"$3
༗Γ .8#�&$�433��#�"$3

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ .8#�&$�433��8"�"$3
༗Γ .8#�&$�433��8"�#�"$3

DS3□R/DS4□R
DRR4□R/DRR4□Rタイプ
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&$ ϝンςφンε෦ུ֓ਤ

ᶃ

ᶄ

ᶅ

ᶆ

ᶇ

ᶈ

ᶉ

ᶃϞʔλʔΧόʔ"TTZʢίンτϩʔϥʔج൘ؚΉʣ
ᶄϞʔλʔϢχοτ
ᶅΤンυΧόʔ"TTZʢແઢ௨৴ج൘έʔϒϧʣ
ᶆΧοϓϦンάスϖʔα
ᶇステンϨスγʔτ
ᶈλΠϛンάϕϧτ
ᶉスϥΠμʔϩʔϥʔ"TTZ

S6□R/S7□R
RR6□R/RR7□Rタイプ
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①-2  モーターカバーAssy 無線軸動作対応仕様 WL2※

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

4�˘3
33�˘3

ແ͠
/1/ .8#�&$�43�
1/1 .8#�&$�43��1

༗Γ
/1/ .8#�&$�43��#
1/1 .8#�&$�43��#�1

4�˘3
33�˘3

ແ͠
/1/ .8#�&$�43�
1/1 .8#�&$�43��1

༗Γ
/1/ .8#�&$�43��#
1/1 .8#�&$�43��#�1

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

4�˘3
33�˘3

ແ͠
/1/ .8#�&$�43��8-�
1/1 .8#�&$�43��1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�43��#�8-�
1/1 .8#�&$�43��#�1�8-�

4�˘3
33�˘3

ແ͠
/1/ .8#�&$�43��8-�
1/1 .8#�&$�43��1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�43��#�8-�
1/1 .8#�&$�43��#�1�8-�

①-1 モーターカバーAssy ＊WL仕様も共通※

①-4  電源2系統用モーターカバーAssy 無線軸動作対応仕様 WL2※

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

4�˘3
33�˘3

ແ͠
/1/ .8#�&$�43��5.%�
1/1 .8#�&$�43��1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$�43��#�5.%�
1/1 .8#�&$�43��#�1�5.%�

4�˘3
33�˘3

ແ͠
/1/ .8#�&$�43��5.%�
1/1 .8#�&$�43��1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$�43��#�5.%�
1/1 .8#�&$�43��#�1�5.%�

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

4�˘3
33�˘3

ແ͠
/1/ .8#�&$�43��5.%��8-�
1/1 .8#�&$�43��1�5.%��8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�43��#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�43��#�1�5.%��8-�

4�˘3
33�˘3

ແ͠
/1/ .8#�&$�43��5.%��8-�
1/1 .8#�&$�43��1�5.%��8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�43��#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�43��#�1�5.%��8-�

①-6  電源2系統用モーターカバーAssy RCON-EC接続仕様
(オプション型式：ACR) 無線軸動作対応仕様 WL2※

② モーターユニット
λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ ࣜܕ

4�˘3
33�˘3

ΠンΫϦ
ແ͠ &$�.643�
༗Γ &$�.643��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.643��8"
༗Γ &$�.643��8"�#

4�˘3
ΠンΫϦ

ແ͠ &$�.64�
༗Γ &$�.64��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.64��8"
༗Γ &$�.64��8"�#

33�˘3
ΠンΫϦ

ແ͠ &$�.63�
༗Γ &$�.63��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.63��8"
༗Γ &$�.63��8"�#

③ エンドカバーAssy
λΠϓ ࣜܕ
4�˘3
33�˘3 &8#�&$�43�

4�˘3
33�˘3 &8#�&$�43�

④ カップリングスペーサー
λΠϓ ࣜܕ
4�˘3
33�˘3 $1(�&$�43�

4�˘3
33�˘3 $1(�&$�43�

⑤ ステンレスシート

λΠϓ
ࣜܕ

γンάϧスϥΠμʔ μϒϧスϥΠμʔ
4�˘3 45�&$�4��ʓʓʓ 45�&$�4�%�ʓʓʓ
4�˘3 45�&$�4��ʓʓʓ 45�&$�4�%�ʓʓʓ

˞ʓʓʓスτϩʔΫ

⑥ タイϛングϕルト
λΠϓ ࣜܕ
4�˘3
33�˘3 5#�&$�433�3

4�˘3
33�˘3 5#�&$�433�3

⑦ スライダーローラーAssy
λΠϓ ࣜܕ
4�˘3
4�˘3 &$�43�4���

˞�্ �ͱͳΓ·͢ɻݸ�ࣜܕه
�࣠ඞཁͳ߹ݸ�ख͍ͯͩ͘͠͞ɻ

λΠϓ ϒϨʔΩ ࣜܕ
4�˘3
33�˘3

ແ͠ .8#�&$�43��"$3�8-�
༗Γ .8#�&$�43��#�"$3�8-�

4�˘3
33�˘3

ແ͠ .8#�&$�43��"$3�8-�
༗Γ .8#�&$�43��#�"$3�8-�

˞ແઢ௨৴ج൘ଐ͞Ε·ͤΜɻ

λΠϓ ϒϨʔΩ ࣜܕ
4�˘3
33�˘3

ແ͠ .8#�&$�43��"$3
༗Γ .8#�&$�43��#�"$3

4�˘3
33�˘3

ແ͠ .8#�&$�43��"$3
༗Γ .8#�&$�43��#�"$3

①-5  電源2系統用モーターカバーAssy RCON-EC接続仕様
(オプション型式：ACR) ＊WL仕様も共通※

①-3 電源2系統用モーターカバーAssy ＊WL仕様も共通※

S6□R/S7□R
RR6□R/RR7□Rタイプ
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ᶃ

ᶄ

ᶆ

ᶉ

ᶇ

ᶅ

ᶈ

ᶊ

&$ ϝンςφンε෦ུ֓ਤ

DS6□R/DS7□R
DRR6□R/DRR7□Rタイプ

ʲσδλϧスϐίン͖ʳ

ᶃϞʔλʔΧόʔ"TTZʢίンτϩʔϥʔج൘ؚΉʣ
ᶄϞʔλʔϢχοτ
ᶅΤンυΧόʔ"TTZʢແઢ௨৴ج൘έʔϒϧʣ
ᶆΧοϓϦンάスϖʔα
ᶇステンϨスγʔτ
ᶈλΠϛンάϕϧτ
ᶉσδλϧスϐίン
ᶊスϥΠμʔϩʔϥʔ"TTZ
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DS6□R/DS7□R
DRR6□R/DRR7□Rタイプ

&$ ϝンςφンε෦型式Ϧεト
ʲσδλϧスϐίン͖ʳ

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

%4�˘3
%33�˘3

ແ͠
/1/ .8#�&$�%43�
1/1 .8#�&$�%43��1

༗Γ
/1/ .8#�&$�%43��#
1/1 .8#�&$�%43��#�1

%4�˘3
%33�˘3

ແ͠
/1/ .8#�&$�%43�
1/1 .8#�&$�%43��1

༗Γ
/1/ .8#�&$�%43��#
1/1 .8#�&$�%43��#�1

①-1 モーターカバーAssy ＊WL仕様も共通※

①-2  モーターカバーAssy 無線軸動作対応仕様 WL2※
λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

%4�˘3
%33�˘3

ແ͠
/1/ .8#�&$�%43��8-�
1/1 .8#�&$�%43��1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�%43��#�8-�
1/1 .8#�&$�%43��#�1�8-�

%4�˘3
%33�˘3

ແ͠
/1/ .8#�&$�%43��8-�
1/1 .8#�&$�%43��1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�%43��#�8-�
1/1 .8#�&$�%43��#�1�8-�

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

%4�˘3
%33�˘3

ແ͠
/1/ .8#�&$�%43��5.%�
1/1 .8#�&$�%43��1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$�%43��#�5.%�
1/1 .8#�&$�%43��#�1�5.%�

%4�˘3
%33�˘3

ແ͠
/1/ .8#�&$�%43��5.%�
1/1 .8#�&$�%43��1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$�%43��#�5.%�
1/1 .8#�&$�%43��#�1�5.%�

①-3 電源2系統用モーターカバーAssy ＊WL仕様も共通※

①-4  電源2系統用モーターカバーAssy 無線軸動作対応仕様 WL2※
λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

%4�˘3
%33�˘3

ແ͠
/1/ .8#�&$�%43��5.%��8-�
1/1 .8#�&$�%43��1�5.%��8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�%43��#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�%43��#�1�5.%��8-�

%4�˘3
%33�˘3

ແ͠
/1/ .8#�&$�%43��5.%��8-�
1/1 .8#�&$�%43��1�5.%��8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�%43��#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�%43��#�1�5.%��8-�

①-5  電源2系統用モーターカバーAssy RCON-EC接続仕様
(オプション型式：ACR) ＊WL仕様も共通※

λΠϓ ϒϨʔΩ ࣜܕ
%4�˘3
%33�˘3

ແ͠ .8#�&$�%43��"$3
༗Γ .8#�&$�%43��#�"$3

%4�˘3
%33�˘3

ແ͠ .8#�&$�%43��"$3
༗Γ .8#�&$�%43��#�"$3

λΠϓ ϒϨʔΩ ࣜܕ
%4�˘3
%33�˘3

ແ͠ .8#�&$�%43��"$3�8-�
༗Γ .8#�&$�%43��#�"$3�8-�

%4�˘3
%33�˘3

ແ͠ .8#�&$�%43��"$3�8-�
༗Γ .8#�&$�%43��#�"$3�8-�

①-6  電源2系統用モーターカバーAssy RCON-EC接続仕様
(オプション型式：ACR) 無線軸動作対応仕様 WL2※

② モーターユニット
λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ ࣜܕ

%4�˘3
%33�˘3

ΠンΫϦ
ແ͠ &$�.643�
༗Γ &$�.643��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.643��8"
༗Γ &$�.643��8"�#

%4�˘3
ΠンΫϦ

ແ͠ &$�.64�
༗Γ &$�.64��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.64��8"
༗Γ &$�.64��8"�#

%33�˘3
ΠンΫϦ

ແ͠ &$�.63�
༗Γ &$�.63��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.63��8"
༗Γ &$�.63��8"�#

③ エンドカバーAssy
λΠϓ ࣜܕ
%4�˘3
%33�˘3 &8#�&$�%43�

%4�˘3
%33�˘3 &8#�&$�%43�

④ カップリングスペーサー
λΠϓ ࣜܕ
%4�˘3
%33�˘3 $1(�&$�43�

%4�˘3
%33�˘3 $1(�&$�43�

⑤ ステンレスシート

λΠϓ
ࣜܕ

γンάϧスϥΠμʔ μϒϧスϥΠμʔ
%4�˘3 45�&$�4��ʓʓʓ 45�&$�4�%�ʓʓʓ
%4�˘3 45�&$�4��ʓʓʓ 45�&$�4�%�ʓʓʓ

˞ʓʓʓスτϩʔΫ

⑥ タイϛングϕルト
λΠϓ ࣜܕ
%4�˘3
%33�˘3 5#�&$�433�3

%4�˘3
%33�˘3 5#�&$�433�3

⑦ デジタルスピコン
λΠϓ ࣜܕ

%4�˘3
%33�˘3
%4�˘3
%33�˘3

%4$���

⑧ スライダーローラーAssy
λΠϓ ࣜܕ

%4�˘3�%4�˘3 &$�43�4���
˞�্ �ͱͳΓ·͢ɻݸ�ࣜܕه
�࣠ඞཁͳ߹ݸ�ख͍ͯͩ͘͠͞ɻ

˞ແઢ௨৴ج൘ଐ͞Ε·ͤΜɻ
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&$ ϝンςφンε෦ུ֓ਤ

ᶃ

ᶄ

ᶅ

ᶆ

ᶇ

ᶈ

ᶉ

S6□AHR/S7□AHR
RR6□AHR/RR7□AHRタイプ

ᶃϞʔλʔΧόʔ"TTZʢίンτϩʔϥʔج൘ؚΉʣ
ᶄϞʔλʔϢχοτ
ᶅΤンυΧόʔ"TTZʢແઢ௨৴ج൘έʔϒϧʣ
ᶆΧοϓϦンάスϖʔα
ᶇステンϨスγʔτ
ᶈλΠϛンάϕϧτ
ᶉスϥΠμʔϩʔϥʔ"TTZ
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&$ ϝンςφンε෦型式Ϧεト

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

4�˘")3
33�˘")3

ແ͠
/1/ .8#�&$)�433�
1/1 .8#�&$)�433��1

༗Γ
/1/ .8#�&$)�433��#
1/1 .8#�&$)�433��#�1

4�˘")3
33�˘")3

ແ͠
/1/ .8#�&$)�433�
1/1 .8#�&$)�433��1

༗Γ
/1/ .8#�&$)�433��#
1/1 .8#�&$)�433��#�1

①-1 モーターカバーAssy ＊WL仕様も共通※

S6□AHR/S7□AHR
RR6□AHR/RR7□AHRタイプ

①-2  モーターカバーAssy 無線軸動作対応仕様 WL2※
λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

4�˘")3
33�˘")3

ແ͠
/1/ .8#�&$)�433��8-�
1/1 .8#�&$)�433��1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$)�433��#�8-�
1/1 .8#�&$)�433��#�1�8-�

4�˘")3
33�˘")3

ແ͠
/1/ .8#�&$)�433��8-�
1/1 .8#�&$)�433��1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$)�433��#�8-�
1/1 .8#�&$)�433��#�1�8-�

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

4�˘")3
33�˘")3

ແ͠
/1/ .8#�&$)�433��5.%�
1/1 .8#�&$)�433��1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$)�433��#�5.%�
1/1 .8#�&$)�433��#�1�5.%�

4�˘")3
33�˘")3

ແ͠
/1/ .8#�&$)�433��5.%�
1/1 .8#�&$)�433��1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$)�433��#�5.%�
1/1 .8#�&$)�433��#�1�5.%�

①-3 電源2系統用モーターカバーAssy ＊WL仕様も共通※

①-4  電源2系統用モーターカバーAssy 無線軸動作対応仕様 WL2※
λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

4�˘")3
33�˘")3

ແ͠
/1/ .8#�&$)�433��5.%��8-�
1/1 .8#�&$)�433��1�5.%��8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$)�433��#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$)�433��#�1�5.%��8-�

4�˘")3
33�˘")3

ແ͠
/1/ .8#�&$)�433��5.%��8-�
1/1 .8#�&$)�433��1�5.%��8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$)�433��#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$)�433��#�1�5.%��8-�

①-5  電源2系統用モーターカバーAssy RCON-EC接続仕様
(オプション型式：ACR) ＊WL仕様も共通※
λΠϓ ϒϨʔΩ ࣜܕ
4�˘")3
33�˘")3

ແ͠ .8#�&$)�433��"$3
༗Γ .8#�&$)�433��#�"$3

4�˘")3
33�˘")3

ແ͠ .8#�&$)�433��"$3
༗Γ .8#�&$)�433��#�"$3

λΠϓ ϒϨʔΩ ࣜܕ
4�˘")3
33�˘")3

ແ͠ .8#�&$)�433��"$3�8-�
༗Γ .8#�&$)�433��#�"$3�8-�

4�˘")3
33�˘")3

ແ͠ .8#�&$)�433��"$3�8-�
༗Γ .8#�&$)�433��#�"$3�8-�

①-6  電源2系統用モーターカバーAssy RCON-EC接続仕様
(オプション型式：ACR) 無線軸動作対応仕様 WL2※

② モーターユニット

③ エンドカバーAssy

λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ ࣜܕ

4�˘")3
33�˘")3

ΠンΫϦ
ແ͠ &$�.643�
༗Γ &$�.643��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.643��8"
༗Γ &$�.643��8"�#

4�˘")3
ΠンΫϦ

ແ͠ &$�.64�
༗Γ &$�.64��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.64��8"
༗Γ &$�.64��8"�#

33�˘")3
ΠンΫϦ

ແ͠ &$�.63�
༗Γ &$�.63��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.63��8"
༗Γ &$�.63��8"�#

λΠϓ ࣜܕ
4�˘")3
33�˘")3

&8#�&$)�
433�

4�˘")3
33�˘")3

&8#�&$)�
433�

④ カップリングスペーサー
λΠϓ ࣜܕ
4�˘")3
33�˘")3 $1(�&$�43�

4�˘")3
33�˘")3 $1(�&$�43�

⑤ ステンレスシート

λΠϓ
ࣜܕ

γンάϧスϥΠμʔ μϒϧスϥΠμʔ
4�˘")3 45�&$)�4��ʓʓʓ 45�&$)�4�%�ʓʓʓ
4�˘")3 45�&$)�4��ʓʓʓ 45�&$)�4�%�ʓʓʓ

˞ʓʓʓスτϩʔΫ

˞ແઢ௨৴ج൘ଐ͞Ε·ͤΜɻ

⑥ タイϛングϕルト
λΠϓ ࣜܕ
4�˘")3
33�˘")3 5#�&$�433�3

4�˘")3
33�˘")3 5#�&$�433�3

⑦ スライダーローラーAssy
λΠϓ ࣜܕ

4�˘")3
4�˘")3 &$�43�4���

˞�্ �ͱͳΓ·͢ɻݸ�ࣜܕه
�࣠ඞཁͳ߹ݸ�ख͍ͯͩ͘͠͞ɻ
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&$ ϝンςφンε෦ུ֓ਤ

DS6□AHR/DS7□AHR
DRR6□AHR/DRR7□AHRタイプ

ʲσδλϧスϐίン͖ʳ

ᶃ

ᶄ

ᶆ

ᶇ

ᶅ

ᶈ

ᶉ

ᶊ

ᶃϞʔλʔΧόʔ"TTZʢίンτϩʔϥʔج൘ؚΉʣ
ᶄϞʔλʔϢχοτ
ᶅΤンυΧόʔ"TTZʢແઢ௨৴ج൘έʔϒϧʣ
ᶆΧοϓϦンάスϖʔα
ᶇステンϨスγʔτ
ᶈλΠϛンάϕϧτ
ᶉσδλϧスϐίン
ᶊスϥΠμʔϩʔϥʔ"TTZ
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&$ ϝンςφンε෦型式Ϧεト
ʲσδλϧスϐίン͖ʳ

DS6□AHR/DS7□AHR
DRR6□AHR/DRR7□AHRタイプ

①-2  モーターカバーAssy 無線軸動作対応仕様 WL2※

①-4  電源2系統用モーターカバーAssy 無線軸動作対応仕様 WL2※

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

%4�˘")3
%33�˘")3

ແ͠
/1/ .8#�&$)�%433�
1/1 .8#�&$)�%433��1

༗Γ
/1/ .8#�&$)�%433��#
1/1 .8#�&$)�%433��#�1

%4�˘")3
%33�˘")3

ແ͠
/1/ .8#�&$)�%433�
1/1 .8#�&$)�%433��1

༗Γ
/1/ .8#�&$)�%433��#
1/1 .8#�&$)�%433��#�1

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

%4�˘")3
%33�˘")3

ແ͠
/1/ .8#�&$)�%433��8-�
1/1 .8#�&$)�%433��1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$)�%433��#�8-�
1/1 .8#�&$)�%433��#�1�8-�

%4�˘")3
%33�˘")3

ແ͠
/1/ .8#�&$)�%433��8-�
1/1 .8#�&$)�%433��1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$)�%433��#�8-�
1/1 .8#�&$)�%433��#�1�8-�

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

%4�˘")3
%33�˘")3

ແ͠
/1/ .8#�&$)�%433��5.%��8-�
1/1 .8#�&$)�%433��1�5.%��8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$)�%433��#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$)�%433��#�1�5.%��8-�

%4�˘")3
%33�˘")3

ແ͠
/1/ .8#�&$)�%433��5.%��8-�
1/1 .8#�&$)�%433��1�5.%��8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$)�%433��#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$)�%433��#�1�5.%��8-�

①-1 モーターカバーAssy ＊WL仕様も共通※

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

%4�˘")3
%33�˘")3

ແ͠
/1/ .8#�&$)�%433��5.%�
1/1 .8#�&$)�%433��1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$)�%433��#�5.%�
1/1 .8#�&$)�%433��#�1�5.%�

%4�˘")3
%33�˘")3

ແ͠
/1/ .8#�&$)�%433��5.%�
1/1 .8#�&$)�%433��1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$)�%433��#�5.%�
1/1 .8#�&$)�%433��#�1�5.%�

①-3 電源2系統用モーターカバーAssy ＊WL仕様も共通※

①-5  電源2系統用モーターカバーAssy RCON-EC接続仕様
(オプション型式：ACR) ＊WL仕様も共通※

λΠϓ ϒϨʔΩ ࣜܕ
%4�˘")3
%33�˘")3

ແ͠ .8#�&$)�%433��"$3
༗Γ .8#�&$)�%433��#�"$3

%4�˘")3
%33�˘")3

ແ͠ .8#�&$)�%433��"$3
༗Γ .8#�&$)�%433��#�"$3

② モーターユニット
λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ ࣜܕ

%4�˘")3
%33�˘")3

ΠンΫϦ
ແ͠ &$�.643�
༗Γ &$�.643��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.643��8"
༗Γ &$�.643��8"�#

%4�˘")3
ΠンΫϦ

ແ͠ &$�.64�
༗Γ &$�.64��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.64��8"
༗Γ &$�.64��8"�#

%33�˘")3
ΠンΫϦ

ແ͠ &$�.63�
༗Γ &$�.63��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.63��8"
༗Γ &$�.63��8"�#

③ エンドカバーAssy
λΠϓ ࣜܕ

%4�˘")�%33�˘") &8#�&$)�433�
%4�˘")�%33�˘") &8#�&$)�433�

④ カップリングスペーサー
λΠϓ ࣜܕ

%4�˘")3�%33�˘")3 $1(�&$�43�
%4�˘")3�%33�˘")3 $1(�&$�43�

⑤ ステンレスシート

λΠϓ
ࣜܕ

γンάϧスϥΠμʔ μϒϧスϥΠμʔ
%4�˘")3 45�&$)�4��ʓʓʓ 45�&$)�4�%�ʓʓʓ
%4�˘")3 45�&$)�4��ʓʓʓ 45�&$)�4�%�ʓʓʓ

˞ʓʓʓスτϩʔΫ

⑦ デジタルスピコン
λΠϓ ࣜܕ

%4�˘")3�%4�˘")3�
%33�˘")3�%33�˘")3 %4$���

⑧ スライダーローラーAssy
λΠϓ ࣜܕ

%4�˘")3�%4�˘")3 &$�43�4���
˞�্ �ͱͳΓ·͢ɻݸ�ࣜܕه
�࣠ඞཁͳ߹ݸ�ख͍ͯͩ͘͠͞ɻ

⑥ タイϛングϕルト
λΠϓ ࣜܕ

%4�˘")3�%33�˘")3 5#�&$�433�3
%4�˘")3�%33�˘")3 5#�&$�433�3

λΠϓ ϒϨʔΩ ࣜܕ
%4�˘")3
%33�˘")3

ແ͠ .8#�&$)�%433��"$3�8-�
༗Γ .8#�&$)�%433��#�"$3�8-�

%4�˘")3
%33�˘")3

ແ͠ .8#�&$)�%433��"$3�8-�
༗Γ .8#�&$)�%433��#�"$3�8-�

①-6  電源2系統用モーターカバーAssy RCON-EC接続仕様
(オプション型式：ACR) 無線軸動作対応仕様 WL2※

˞ແઢ௨৴ج൘ଐ͞Ε·ͤΜɻ
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#6/#7タイプ

ᶃϞʔλʔΧόʔ"TTZ	ίンτϩʔϥʔج൘ؚΉ

ᶄϞʔλʔϢχοτ
ᶅΤンυΧόʔ"TTZ	ແઢ௨৴ج൘έʔϒϧ

ᶆステンϨスγʔτ
ᶇγʔτスϥΠμʔ
ᶈϩンάϕϧτ
ᶉैಈϓʔϦʔ"TTZ

ᶃ
ᶆ

ᶈ
ᶉ

ᶄ

ᶇ

ᶅ
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&$ ϝンςφンε෦型式Ϧεト

#6/#7タイプ

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

#�
ແ͠

/1/ .8#�&$�43�
1/1 .8#�&$�43��1

༗Γ
/1/ .8#�&$�43��#
1/1 .8#�&$�43��#�1

#̓
ແ͠

/1/ .8#�&$�43�
1/1 .8#�&$�43��1

༗Γ
/1/ .8#�&$�43��#
1/1 .8#�&$�43��#�1

①-1 モーターカバーAssy ＊WL仕様も共通※

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

#�
ແ͠

/1/ .8#�&$�43��5.%�
1/1 .8#�&$�43��1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$�43��#�5.%�
1/1 .8#�&$�43��#�1�5.%�

#̓
ແ͠

/1/ .8#�&$�43��5.%�
1/1 .8#�&$�43��1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$�43��#�5.%�
1/1 .8#�&$�43��#�1�5.%�

①-3 電源2系統用モーターカバーAssy ＊WL仕様も共通※

①-4  電源2系統用モーターカバーAssy
無線軸動作対応仕様WL2※

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

#�
ແ͠

/1/ .8#�&$�43��5.%��8-�
1/1 .8#�&$�43��1�5.%��8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�43��#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�43��#�1�5.%��8-�

#̓
ແ͠

/1/ .8#�&$�43��5.%��8-�
1/1 .8#�&$�43��1�5.%��8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�43��#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�43��#�1�5.%��8-�

①-2  モーターカバーAssy ＊WL仕様も共通
無線軸動作対応仕様WL2※

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

#�
ແ͠

/1/ .8#�&$�43��8-�
1/1 .8#�&$�43��1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�43��#�8-�
1/1 .8#�&$�43��#�1�8-�

#̓
ແ͠

/1/ .8#�&$�43��8-�
1/1 .8#�&$�43��1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�43��#�8-�
1/1 .8#�&$�43��#�1�8-�

② モーターユニット
λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ ࣜܕ

#�
ΠンΫϦ

ແ͠ &$�.6#�
༗Γ &$�.6#��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.6#��8"
༗Γ &$�.6#��8"�#

#�
ΠンΫϦ

ແ͠ &$�.6#�
༗Γ &$�.6#��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.6#��8"
༗Γ &$�.6#��8"�#

③ エンドカバーAssy
λΠϓ ࣜܕ
#� &8#�&$�43�
#� &8#�&$�43�

⑤ シートスライダー
λΠϓ ࣜܕ
#� 4)4�&$�#�
#� 4)4�&$�#�

⑥ ロングϕルト
λΠϓ ࣜܕ
#� -#�&$�#��ʓʓʓ
#� -#�&$�#��ʓʓʓ

˞ʓʓʓスτϩʔΫ

⑦ ै動プーリーAssy
λΠϓ ࣜܕ
#� 1-:�&$�#�
#� 1-:�&$�#�

④ ステンレスシート
λΠϓ ࣜܕ
#� 45�&$�#��ʓʓʓ
#� 45�&$�#��ʓʓʓ

˞ʓʓʓスτϩʔΫ

˞ແઢ௨৴ج൘ଐ͞Ε·ͤΜɻ

①-6  電源2系統用モーターカバーAssy RCON-EC接続仕様
(オプション型式：ACR) 無線軸動作対応仕様 WL2※

λΠϓ ϒϨʔΩ ࣜܕ

#�
ແ͠ .8#�&$�43��"$3�8-�
༗Γ .8#�&$�43��#�"$3�8-�

#̓
ແ͠ .8#�&$�43��"$3�8-�
༗Γ .8#�&$�43��#�"$3�8-�

①-5  電源2系統用モーターカバーAssy RCON-EC接続仕様
(オプション型式：ACR) ＊WL仕様も共通※

λΠϓ ϒϨʔΩ ࣜܕ

#�
ແ͠ .8#�&$�43��"$3
༗Γ .8#�&$�43��#�"$3

#̓
ແ͠ .8#�&$�43��"$3
༗Γ .8#�&$�43��#�"$3
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&$ ϝンςφンε෦ུ֓ਤ
ʲσδλϧスϐίン͖ʳ

ᶅ

ᶆ

ᶊ

ᶃ

ᶄ
ᶇᶉ ᶈ

ᶃϞʔλʔΧόʔ"TTZ	ίンτϩʔϥʔج൘ؚΉ

ᶄϞʔλʔϢχοτ
ᶅΤンυΧόʔ"TTZ	ແઢ௨৴ج൘έʔϒϧ

ᶆステンϨスγʔτ
ᶇγʔτスϥΠμʔ
ᶈϩンάϕϧτ
ᶉैಈϓʔϦʔ"TTZ
ᶊσδλϧスϐίン

D#6/D#7タイプ
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&$ ϝンςφンε෦型式Ϧεト
ʲσδλϧスϐίン͖ʳ

D#6/D#7タイプ

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

%#�
ແ͠

/1/ .8#�&$�%43�
1/1 .8#�&$�%43��1

༗Γ
/1/ .8#�&$�%43��#
1/1 .8#�&$�%43��#�1

%#̓
ແ͠

/1/ .8#�&$�%43�
1/1 .8#�&$�%43��1

༗Γ
/1/ .8#�&$�%43��#
1/1 .8#�&$�%43��#�1

①-1 モーターカバーAssy ＊WL仕様も共通※
①-5  電源2系統用モーターカバーAssy RCON-EC接続仕様

(オプション型式：ACR) ＊WL仕様も共通※
λΠϓ ϒϨʔΩ ࣜܕ

%#�
ແ͠ .8#�&$�%43��"$3
༗Γ .8#�&$�%43��#�"$3

%#̓
ແ͠ .8#�&$�%43��"$3
༗Γ .8#�&$�%43��#�"$3

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

%#�
ແ͠

/1/ .8#�&$�%43��5.%�
1/1 .8#�&$�%43��1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$�%43��#�5.%�
1/1 .8#�&$�%43��#�1�5.%�

%#̓
ແ͠

/1/ .8#�&$�%43��5.%�
1/1 .8#�&$�%43��1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$�%43��#�5.%�
1/1 .8#�&$�%43��#�1�5.%�

①-3 電源2系統用モーターカバーAssy ＊WL仕様も共通※

①-4  電源2系統用モーターカバーAssy 
無線軸動作対応仕様WL2※

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

%#�
ແ͠

/1/ .8#�&$�%43��5.%��8-�
1/1 .8#�&$�%43��1�5.%��8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�%43��#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�%43��#�1�5.%��8-�

%#̓
ແ͠

/1/ .8#�&$�%43��5.%��8-�
1/1 .8#�&$�%43��1�5.%��8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�%43��#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�%43��#�1�5.%��8-�

①-2  モーターカバーAssy ＊WL仕様も共通 
無線軸動作対応仕様WL2※
λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

%#�
ແ͠

/1/ .8#�&$�%43��8-�
1/1 .8#�&$�%43��1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�%43��#�8-�
1/1 .8#�&$�%43��#�1�8-�

%#̓
ແ͠

/1/ .8#�&$�%43��8-�
1/1 .8#�&$�%43��1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�%43��#�8-�
1/1 .8#�&$�%43��#�1�8-�

② モーターユニット
λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ ࣜܕ

%#�
ΠンΫϦ

ແ͠ &$�.6#�
༗Γ &$�.6#��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.6#��8"
༗Γ &$�.6#��8"�#

%#�
ΠンΫϦ

ແ͠ &$�.6#�
༗Γ &$�.6#��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.6#��8"
༗Γ &$�.6#��8"�#

③ エンドカバーAssy
λΠϓ ࣜܕ
%#� &8#�&$�%43�
%#� &8#�&$�%43�

⑤ シートスライダー
λΠϓ ࣜܕ
%#� 4)4�&$�#�
%#� 4)4�&$�#�

⑥ ロングϕルト
λΠϓ ࣜܕ
%#� -#�&$�#��ʓʓʓ
%#� -#�&$�#��ʓʓʓ

˞ʓʓʓスτϩʔΫ

⑦ ै動プーリーAssy
λΠϓ ࣜܕ
%#� 1-:�&$�#�
%#� 1-:�&$�#�

⑧ デジタルスピコン
λΠϓ ࣜܕ

%#��%#� %4$���

④ ステンレスシート
λΠϓ ࣜܕ
%#� 45�&$�#��ʓʓʓ
%#� 45�&$�#��ʓʓʓ

˞ʓʓʓスτϩʔΫ

①-6  電源2系統用モーターカバーAssy RCON-EC接続仕様
(オプション型式：ACR) 無線軸動作対応仕様 WL2※

λΠϓ ϒϨʔΩ ࣜܕ

%#�
ແ͠ .8#�&$�%43��"$3�8-�
༗Γ .8#�&$�%43��#�"$3�8-�

%#̓
ແ͠ .8#�&$�%43��"$3�8-�
༗Γ .8#�&$�%43��#�"$3�8-�

˞ແઢ௨৴ج൘ଐ͞Ε·ͤΜɻ
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&$ ϝンςφンε෦型式Ϧεト

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

4��
4��9

ແ͠
/1/ .8#�&$�4��
1/1 .8#�&$�4���1

༗Γ
/1/ .8#�&$�4��#
1/1 .8#�&$�4��#�1

4��
4��9

ແ͠
/1/ .8#�&$�4��
1/1 .8#�&$�4���1

༗Γ
/1/ .8#�&$�4��#4��
1/1 .8#�&$�4��#4���1

4��
4��9

ແ͠
/1/ .8#�&$�4��#4��
1/1 .8#�&$�4��#4���1

༗Γ
/1/ .8#�&$�4��#
1/1 .8#�&$�4��#�1

①-1 モーターカバーAssy ＊WL仕様も共通※

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

4��
4��9

ແ͠
/1/ .8#�&$�4���5.%��8-�
1/1 .8#�&$�4���1�5.%��8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�4��#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�4��#�1�5.%��8-�

4��
4��9

ແ͠
/1/ .8#�&$�4���5.%��8-�
1/1 .8#�&$�4���1�5.%��8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�4��#4���5.%��8-�
1/1 .8#�&$�4��#4���1�5.%��8-�

4��
4��9

ແ͠
/1/ .8#�&$�4��#4���5.%��8-�
1/1 .8#�&$�4��#4���1�5.%��8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�4��#�5.%��8-�
1/1 .8#�&$�4��#�1�5.%��8-�

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

4��
4��9

ແ͠
/1/ .8#�&$�4���5.%�
1/1 .8#�&$�4���1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$�4��#�5.%�
1/1 .8#�&$�4��#�1�5.%�

4��
4��9

ແ͠
/1/ .8#�&$�4���5.%�
1/1 .8#�&$�4���1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$�4��#4���5.%�
1/1 .8#�&$�4��#4���1�5.%�

4��
4��9

ແ͠
/1/ .8#�&$�4��#4���5.%�
1/1 .8#�&$�4��#4���1�5.%�

༗Γ
/1/ .8#�&$�4��#�5.%�
1/1 .8#�&$�4��#�1�5.%�

①-3 電源2系統用モーターカバーAssy ＊WL仕様も共通※

①-4 電源2系統用モーターカバーAssy 無線軸動作対応仕様(WL2)※

λΠϓ ϒϨʔΩ *�0 ࣜܕ

4��
4��9

ແ͠
/1/ .8#�&$�4���8-�
1/1 .8#�&$�4���1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�4��#�8-�
1/1 .8#�&$�4��#�1�8-�

4��
4��9

ແ͠
/1/ .8#�&$�4���8-�
1/1 .8#�&$�4���1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�4��#4���8-�
1/1 .8#�&$�4��#4���1�8-�

4��
4��9

ແ͠
/1/ .8#�&$�4��#4���8-�
1/1 .8#�&$�4��#4���1�8-�

༗Γ
/1/ .8#�&$�4��#�8-�
1/1 .8#�&$�4��#�1�8-�

①-2 モーターカバーAssy 無線軸動作対応仕様(WL2)※

①-5 電源2系統用モーターカバーAssy RCON-EC接続仕様
（オプション型式：ACR） ＊WL仕様も共通※
λΠϓ ϒϨʔΩ ࣜܕ
4��
4��9

ແ͠ .8#�&$�4���"$3
༗Γ .8#�&$�4��#�"$3

4��
4��9

ແ͠ .8#�&$�4���"$3
༗Γ .8#�&$�4��#4���"$3

4��
4��9

ແ͠ .8#�&$�4��#4���"$3
༗Γ .8#�&$�4��#�"$3

② モーターユニット
λΠϓ ϒϨʔΩ ࣜܕ
4��
4��9

ແ͠ &$�.64��
༗Γ &$�.64���#

4��
4��9

ແ͠ &$�.64��
༗Γ &$�.64���#

4��
4��9

ແ͠ &$�.64��
༗Γ &$�.64���#

③ エンドカバーAssy 
λΠϓ ࣜܕ
4��
4��9 &8#�&$�4��

4��
4��9
4��
4��9

&8#�&$�4��4��

①-6 電源2系統用モーターカバーAssy RCON-EC接続仕様
（オプション型式：ACR） 無線軸動作対応仕様(WL2)※
λΠϓ ϒϨʔΩ ࣜܕ
4��
4��9

ແ͠ .8#�&$�4���"$3�8-�
༗Γ .8#�&$�4��#�"$3�8-�

4��
4��9

ແ͠ .8#�&$�4���"$3�8-�
༗Γ .8#�&$�4��#4���"$3�8-�

4��
4��9

ແ͠ .8#�&$�4��#4���"$3�8-�
༗Γ .8#�&$�4��#�"$3�8-�

˞ແઢ௨৴ج൘ଐ͞Ε·ͤΜɻ

λΠϓ ࣜܕ ඞཁྔ

4��9

*.4$�&$�4��4��

ݸ� ïશスτϩʔΫʣ

4��9 ʢ���ʙ����NNスτϩʔΫʣݸ�
ʢ����ʙ����NNスτϩʔΫʣݸ��

4��9 ʢ����ʙ����NNスτϩʔΫʣݸ�
�ʢ����ʙ����NNスτϩʔΫʣݸ��

④ 中間サポートクッション

ͱͳΓ·͢ɻݸ��ࣜܕه্˞
ɹ༨͓٬༷ʹͯഇغɾอΛ͓͍͠ئ·͢ɻ
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&$ ϝンςφンε෦型式Ϧεト

λΠϓ *�0 ແઢ ࣜܕ

31�Ŋ(4�Ŋ(%�
5$�Ŋ 58�

/1/
ແ͠ $$"�&$�/
8- $$"�&$�/8-
8-� $$"�&$�/8-�

1/1
ແ͠ $$"�&$�1
8- $$"�&$�18-
8-� $$"�&$�18-�

31�Ŋ (%�
5$�Ŋ 58�

/1/
ແ͠ $$"�&$�/�
8- $$"�&$�/�8-
8-� $$"�&$�/�8-�

1/1
ແ͠ $$"�&$�1�
8- $$"�&$�1�8-
8-� $$"�&$�1�8-�

①-2 電源2系統用コントローラーカバーAssy
λΠϓ *�0 ແઢ ࣜܕ

31�Ŋ(4�Ŋ(%�
5$�Ŋ 58�

/1/
ແ͠ $$"�&$�/�5.%�
8- $$"�&$�/8-�5.%�
8-� $$"�&$�/8-��5.%�

1/1
ແ͠ $$"�&$�1�5.%�
8- $$"�&$�18-�5.%�
8-� $$"�&$�18-��5.%�

31�Ŋ (%�
5$�Ŋ 58�

/1/
ແ͠ $$"�&$�/��5.%�
8- $$"�&$�/�8-�5.%�
8-� $$"�&$�/�8-��5.%�

1/1
ແ͠ $$"�&$�1��5.%�
8- $$"�&$�1�8-�5.%�
8-� $$"�&$�1�8-��5.%�

①-3  電源2系統用コントローラーカバーAssy 
RCON-EC接続仕様(オプション型式：ACR)

λΠϓ *�0 ແઢ ࣜܕ

31�Ŋ(4�Ŋ(%�
5$�Ŋ 58�

/1/@
3&$

ແ͠ $$"�&$�/�"$3
8- $$"�&$�/8-�"$3
8-� $$"�&$�/8-��"$3

31�Ŋ (%�
5$�Ŋ 58�

/1/@
3&$

ແ͠ $$"�&$�/��"$3
8- $$"�&$�/�8-�"$3
8-� $$"�&$�/�8-��"$3

② スύイラルカバー
λΠϓ ࣜܕ

31�Ŋ(4�Ŋ(%�
5$�Ŋ 58� 3$"��41$���

①-1 コントローラーカバーAssy

R14/(S4/(D4/5C4/5W4 
R15/(D5/5C5/5W5タイプ
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(R#�/(R#10/(R#13タイプ

λΠϓ *�0 ແઢ ࣜܕ

(3#�

/1/
ແ͠ $$"�&$�(3#�
8- $$"�&$�(3#��8-
8-� $$"�&$�(3#��8-�

1/1
ແ͠ $$"�&$�(3#��1
8- $$"�&$�(3#��1�8-
8-� $$"�&$�(3#��1�8-�

(3#��
(3#��

/1/
ແ͠ $$"�&$�(3#����
8- $$"�&$�(3#�����8-
8-� $$"�&$�(3#�����8-�

1/1
ແ͠ $$"�&$�(3#�����1
8- $$"�&$�(3#�����1�8-
8-� $$"�&$�(3#�����1�8-�

①-2 電源2系統用コントローラーカバーAssy
λΠϓ *�0 ແઢ ࣜܕ

(3#�

/1/
ແ͠ $$"�&$�(3#��5.%�
8- $$"�&$�(3#��5.%��8-
8-� $$"�&$�(3#��5.%��8-�

1/1
ແ͠ $$"�&$�(3#��1�5.%�
8- $$"�&$�(3#��1�5.%��8-
8-� $$"�&$�(3#��1�5.%��8-�

(3#��
(3#��

/1/
ແ͠ $$"�&$�(3#�����5.%�
8- $$"�&$�(3#�����5.%��8-
8-� $$"�&$�(3#�����5.%��8-�

1/1
ແ͠ $$"�&$�(3#�����1�5.%�
8- $$"�&$�(3#�����1�5.%��8-
8-� $$"�&$�(3#�����1�5.%��8-�

①-3  電源2系統用コントローラーカバーAssy 
RCON-EC接続仕様(オプション型式：ACR)

λΠϓ *�0 ແઢ ࣜܕ

(3#� /1/@
3&$

ແ͠ $$"�&$�(3#��"$3
8- $$"�&$�(3#��"$3�8-
8-� $$"�&$�(3#��"$3�8-�

(3#��
(3#��

/1/@
3&$

ແ͠ $$"�&$�(3#�����"$3
8- $$"�&$�(3#�����"$3�8-
8-� $$"�&$�(3#�����"$3�8-�

② モーターユニット①-1 コントローラーカバーAssy
λΠϓ ൺݮ Τンίʔμʔ ࣜܕ
(3#� . ΠンΫϦ &$�.6(3#�

(3#�� .
ΠンΫϦ &$�.6(3#��

όοテϦʔϨス
Ξϒι &$�.6(3#���8"

(3#��

-
ΠンΫϦ &$�.6(3#��-

όοテϦʔϨス
Ξϒι &$�.6(3#��-�8"

.
ΠンΫϦ &$�.6(3#��.

όοテϦʔϨス
Ξϒι &$�.6(3#��.�8"

③ タイϛングϕルト
λΠϓ ൺݮ ࣜܕ
(3#� . 5#�&$�(3#�
(3#�� . 5#�&$�(3#��

(3#��
- 5#�&$�(3#��-
. 5#�&$�(3#��.
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R5C�/R5C12タイプ

λΠϓ ແઢ *�0 ࣜܕ

35$�

ແ͠
/1/ $$"�&$�35$�
1/1 $$"�&$�35$��1

8-
/1/ $$"�&$�35$��8-
1/1 $$"�&$�35$��1�8-

8-�
/1/ $$"�&$�35$��8-�
1/1 $$"�&$�35$��1�8-�

35$��

ແ͠
/1/ $$"�&$�35$��
1/1 $$"�&$�35$���1

8-
/1/ $$"�&$�35$���8-
1/1 $$"�&$�35$���1�8-

8-�
/1/ $$"�&$�35$���8-�
1/1 $$"�&$�35$���1�8-�

①-1  コントローラーカバーAssy

λΠϓ ແઢ *�0 ࣜܕ

35$�

ແ͠
/1/ $$"�&$�35$��5.%�
1/1 $$"�&$�35$��1�5.%�

8-
/1/ $$"�&$�35$��5.%��8-
1/1 $$"�&$�35$��1�5.%��8-

8-�
/1/ $$"�&$�35$��5.%��8-�
1/1 $$"�&$�35$��1�5.%��8-�

35$��

ແ͠
/1/ $$"�&$�35$���5.%�
1/1 $$"�&$�35$���1�5.%�

8-
/1/ $$"�&$�35$���5.%��8-
1/1 $$"�&$�35$���1�5.%��8-

8-�
/1/ $$"�&$�35$���5.%��8-�
1/1 $$"�&$�35$���1�5.%��8-�

①-2  電源2系統用コントローラーカバーAssy

①-3  電源2系統用コントローラーカバーAssy 
RCON-EC接続仕様(オプション型式：ACR)

λΠϓ ແઢ *�0 ࣜܕ

35$�
ແ͠

/1/@
3&$

$$"�&$�35$��"$3
8- $$"�&$�35$��"$3�8-
8-� $$"�&$�35$��"$3�8-�

35$��
ແ͠ $$"�&$�35$���"$3
8- $$"�&$�35$���"$3�8-
8-� $$"�&$�35$���"$3�8-�

② モーターユニット
λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ ࣜܕ

35$�
ΠンΫϦ ແ͠ &$�.635$�

όοテϦʔϨス�
Ξϒι ແ͠ &$�.635$��8"

35$��
ΠンΫϦ ແ͠ &$�.635$��

όοテϦʔϨス�
Ξϒι ແ͠ &$�.635$���8"

˞ϒϨʔΩ༗ΓͷϞʔλʔϢχοτͷަ͕ඞཁͳ߹ฐࣾ·Ͱ͝࿈བྷ͍ͩ͘͞ɻ

˞ϒϨʔΩ༗ΓͰλΠϛンάϕϧτͷަ͕ඞཁͳ߹ฐࣾ·Ͱ͝࿈བྷ͍ͩ͘͞ɻ

③ タイϛングϕルト
λΠϓ ࣜܕ
35$� 5#�&$�35$�
35$�� 5#�&$�35$��
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&$ ϝンςφンε෦ུ֓ਤ

S515タイプ

ᶃίンτϩʔϥʔϘʔυ
ᶄϞʔλʔϢχοτ
ᶅλΠϛンάϕϧτ
ᶆંฦ͠Χόʔ
ᶇΨスέοτ
ᶈίンτϩʔϥʔΧόʔʢΤンυΧόʔ"TTZʣ

ᶃ

ᶄ

ᶈ

ᶆ
ᶇ
ᶅ
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メンテナンス品  −エレシリンダー編−

保守部品　1-156
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EC メンテナンス部品型式リスト

ST15タイプ

③ タイミングベルト
タイプ 型式
ST15 TB-EC-ST15

④ 折返しカバー
タイプ 型式
ST15 PT-EC-ST15

⑥ コントローラーカバー（エンドカバーAssy）
タイプ 型式
ST15 EWB-EC-ST15

⑤ ガスケット
タイプ 型式
ST15 ECST-GK-ST15

タイプ 無線 I/O 型式

ST15
無し /WL

NPN MB-EC-ST15
PNP MB-EC-ST15-P

WL2
NPN MB-EC-ST15-WL2
PNP MB-EC-ST15-P-WL2

①-1 コントローラーボード※

タイプ 無線 I/O 型式

ST15
無し /WL

NPN MB-EC-ST15-TMD2
PNP MB-EC-ST15-P-TMD2

WL2
NPN MB-EC-ST15-TMD2-WL2
PNP MB-EC-ST15-P-TMD2-WL2

①-2 電源2系統用コントローラーボード※

タイプ エンコーダー ブレーキ 型式

ST15
インクリ

無し EC-MUST15
有り EC-MUST15-B

バッテリーレス 
アブソ

無し EC-MUST15-WA
有り EC-MUST15-WA-B

② モーターユニット

タイプ 無線 I/O 型式

ST15
無し /WL NPN_

REC
MB-EC-ST15-ACR

WL2 MB-EC-ST15-ACR-WL2

①-3  電源2系統用コントローラーボード 
RCON-EC接続仕様(オプション型式：ACR)※

※無線通信基板は付属されません。
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ᶄ

ᶅ

ᶇ

ᶃ

ᶉ

ᶈ

&$ ϝンςφンε෦ུ֓ਤ

ᶃΤンυΧόʔ"TTZ
ᶄϞʔλʔϢχοτ
ᶅΧοϓϦンάスϖʔαʔ
ᶆϑϩンτϒϥέοτ"TTZ
ᶇスΫϨʔύʔέʔス"TTZ
ᶈΨスέοτʢݸ��ηοτʣ
ᶉΠンλʔϑΣΠスϘοΫス

ᶄ
ᶅᶆ

ᶈ

ᶃ

ᶉ

R6□W/R7□Wタイプ

RR6□W/RR7□Wタイプ
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メンテナンス品��ʵΤϨγϦンμʔฤʵ

อक෦品ɹ1-158
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&$ ϝンςφンε෦型式Ϧεト

R6□W/R7□W/ RR6□W/RR7□Wタイプ

①-1  エンドカバーAssy

①-2   エンドカバーAssyɹ無線軸動作対応仕様 WL2

② モーターユニット
λΠϓ Τンίʔμʔ ϒϨʔΩ ࣜܕ

3�˘8
33�˘8

ΠンΫϦ
ແ͠ &$�.643�
༗Γ &$�.643��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.643��8"
༗Γ &$�.643��8"�#

3�˘8
33�˘8

ΠンΫϦ
ແ͠ &$�.63�
༗Γ &$�.63��#

όοテϦʔϨス�
Ξϒι

ແ͠ &$�.63��8"
༗Γ &$�.63��8"�#

⑦-3  RCON-EC接続仕様（オプション型式：ACR） 
電源2系統用インターϑΣイスϘックス

λΠϓ ແઢ *�0 
Ҋ	ࣜܕ

3�˘8
3�˘8
33�˘8
33�˘8

ແ͠ /1/@
3&$

&$8�$7/�$#�"$3

8-�8-� &$8�$7/8-�$#�"$3

⑦-2 電源2系統用インターϑΣイスϘックス
λΠϓ ແઢ *�0 ࣜܕ

3�˘8
3�˘8
33�˘8
33�˘8

ແ͠ /1/ &$8�$7/�$#�5.%�
1/1 &$8�$71�$#�5.%�

8-�8-� /1/ &$8�$7/8-�$#�5.%�
1/1 &$8�$718-�$#�5.%�

⑦-1 インターϑΣイスϘックス
λΠϓ ແઢ *�0 ࣜܕ

3�˘8
3�˘8
33�˘8
33�˘8

ແ͠ /1/ &$8�$7/�$#
1/1 &$8�$71�$#

8-�8-� /1/ &$8�$7/8-�$#
1/1 &$8�$718-�$#

⑥ Ψスέット（21ݸηット）
λΠϓ Φϓγϣン ࣜܕ
3�˘8
33�˘8

ແ͠ &$8�(,�3�
4-'ɺ"$'�ɺ"$'� &$8�(,�3��4-'

3�˘8
33�˘8

ແ͠ &$8�(,�3�
4-'ɺ"$'�ɺ"$'� &$8�(,�3��4-'

⑤ スクレーύーέースAssy
λΠϓ Φϓγϣン ࣜܕ

33�˘8
ແ͠ &$8�'#"�33�

4-'ɺ"$'�ɺ"$'� &$8�'#"�33��4-'

33�˘8
ແ͠ &$8�'#"�33�

4-'ɺ"$'�ɺ"$'� &$8�'#"�33��4-'

④ ϑロントϒラέットAssy
λΠϓ Φϓγϣン ࣜܕ

3�˘8
ແ͠ &$8�'#"�3�

4-'ɺ"$'�ɺ"$'� &$8�'#"�3��4-'

3�˘8
ແ͠ &$8�'#"�3�

4-'ɺ"$'�ɺ"$'� &$8�'#"�3��4-'

③ カップリングスペーサー
λΠϓ ࣜܕ

3�˘8�33�˘8 $1(�&$�43�
3�˘8�33�˘8 $1(�&$�43�

λΠϓ ΞΫνϡΤʔλʔέʔϒϧ γʔϧ෦品 ࣜܕ

3�˘8
ඪ४	�N


ඪ४ &8#�&$8�3��5.%�
ϑοૉΰϜγʔϧ༷	Φϓγϣンɿ4-'
 ᶃه্ ��ͱಉ༷

�N	Φϓγϣンɿ"$�

ඪ४ &8#�&$8�3��"$��5.%�

ϑοૉΰϜγʔϧ༷	Φϓγϣンɿ4-'
 ᶃه্ ��ͱಉ༷

3�˘8
ඪ४	�N


ඪ४ &8#�&$8�3��5.%�
ϑοૉΰϜγʔϧ༷	Φϓγϣンɿ4-'
 ᶃه্ ��ͱಉ༷

�N	Φϓγϣンɿ"$�

ඪ४ &8#�&$8�3��"$��5.%�

ϑοૉΰϜγʔϧ༷	Φϓγϣンɿ4-'
 ᶃه্ ��ͱಉ༷

①-3   電源2系統用エンドカバーAssy

ʮ˞ϑοૉΰϜඃ෴έʔϒϧɺϑοૉΰϜγʔϧ༷	"$'��"$'�
ɺ্ ᶃ��ͱಉ༷ه
˞33�˘8�33�˘8ɺ͢ ্ͯهᶃ��ͱಉ༷

λΠϓ ΞΫνϡΤʔλʔέʔϒϧ γʔϧ෦品 ࣜܕ

3�˘8
ඪ४	�N


ඪ४ &8#�&$8�3��5.%��8-�
ϑοૉΰϜγʔϧ༷	Φϓγϣンɿ4-'
 ᶃه্ ��ͱಉ༷

�N	Φϓγϣンɿ"$�

ඪ४ &8#�&$8�3��"$��5.%��8-�

ϑοૉΰϜγʔϧ༷	Φϓγϣンɿ4-'
 ᶃه্ ��ͱಉ༷

3�˘8
ඪ४	�N


ඪ४ &8#�&$8�3��5.%��8-�
ϑοૉΰϜγʔϧ༷	Φϓγϣンɿ4-'
 ᶃه্ ��ͱಉ༷

�N	Φϓγϣンɿ"$�

ඪ४ &8#�&$8�3��"$��5.%��8-�

ϑοૉΰϜγʔϧ༷	Φϓγϣンɿ4-'
 ᶃه্ ��ͱಉ༷

①-4   電源2系統用エンドカバーAssyɹ無線軸動作対応仕様 WL2

ʮ˞ϑοૉΰϜඃ෴έʔϒϧɺϑοૉΰϜγʔϧ༷	"$'��"$'�
ɺ্ ᶃ��ͱಉ༷ه
˞33�˘8�33�˘8ɺ͢ ্ͯهᶃ��ͱಉ༷

λΠϓ ΞΫνϡΤʔλʔέʔϒϧ γʔϧ෦品 ࣜܕ

3�˘8
33�˘8

ඪ४	�N

ඪ४ &8#�&$8�3�

ϑοૉΰϜγʔϧ༷	Φϓγϣンɿ4-'
 &8#�&$8�3��4-'

�N	Φϓγϣンɿ"$�

ඪ४ &8#�&$8�3��"$�

ϑοૉΰϜγʔϧ༷	Φϓγϣンɿ4-'
 &8#�&$8�3��"$��4-'
ϑοૉΰϜ
ඃບέʔϒϧ

�N	Φϓγϣンɿ"$'�ʣ ϑοૉΰϜγʔϧ༷	Φϓγϣンɿ"$'�
 &8#�&$8�3��"$'�
�N	Φϓγϣンɿ"$'�
 ϑοૉΰϜγʔϧ༷	Φϓγϣンɿ"$'�
 &8#�&$8�3��"$'�

3�˘8
33�˘8

ඪ४	�N

ඪ४ &8#�&$8�3�

ϑοૉΰϜγʔϧ༷	Φϓγϣンɿ4-'
 &8#�&$8�3��4-'

�N	Φϓγϣンɿ"$�

ඪ४ &8#�&$8�3��"$�

ϑοૉΰϜγʔϧ༷	Φϓγϣンɿ4-'
 &8#�&$8�3��"$��4-'
ϑοૉΰϜ
ඃບέʔϒϧ

�N	Φϓγϣンɿ"$'�ʣ ϑοૉΰϜγʔϧ༷	Φϓγϣンɿ"$'�
 &8#�&$8�3��"$'�
�N	Φϓγϣンɿ"$'�
 ϑοૉΰϜγʔϧ༷	Φϓγϣンɿ"$'�
 &8#�&$8�3��"$'�

λΠϓ ΞΫνϡΤʔλʔέʔϒϧ γʔϧ෦品 ࣜܕ

3�˘8
33�˘8

ඪ४	�N

ඪ४ &8#�&$8�3��8-�

ϑοૉΰϜγʔϧ༷	Φϓγϣンɿ4-'
 &8#�&$8�3��4-'�8-�

�N	Φϓγϣンɿ"$�

ඪ४ &8#�&$8�3��"$��8-�

ϑοૉΰϜγʔϧ༷	Φϓγϣンɿ4-'
 &8#�&$8�3��"$��4-'�8-�
ϑοૉΰϜ
ඃບέʔϒϧ

�N	Φϓγϣンɿ"$'�ʣ ϑοૉΰϜγʔϧ༷	Φϓγϣンɿ"$'�
 &8#�&$8�3��"$'��8-�
�N	Φϓγϣンɿ"$'�
 ϑοૉΰϜγʔϧ༷	Φϓγϣンɿ"$'�
 &8#�&$8�3��"$'��8-�

3�˘8
33�˘8

ඪ४	�N

ඪ४ &8#�&$8�3��8-�

ϑοૉΰϜγʔϧ༷	Φϓγϣンɿ4-'
 &8#�&$8�3��4-'�8-�

�N	Φϓγϣンɿ"$�

ඪ४ &8#�&$8�3��"$��8-�

ϑοૉΰϜγʔϧ༷	Φϓγϣンɿ4-'
 &8#�&$8�3��"$��4-'�8-�
ϑοૉΰϜ
ඃບέʔϒϧ

�N	Φϓγϣンɿ"$'�ʣ ϑοૉΰϜγʔϧ༷	Φϓγϣンɿ"$'�
 &8#�&$8�3��"$'��8-�
�N	Φϓγϣンɿ"$'�
 ϑοૉΰϜγʔϧ༷	Φϓγϣンɿ"$'�
 &8#�&$8�3��"$'��8-�
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ᶃ

ᶃ

ᶄ

ᶅ

ᶆ

ϒϨʔΩϞʔλʔ

ᶅ

˞έʔϒϧऔग़͠ํมߋΦϓγϣンબ࣌ͷํɺੇ ๏ɺ֤ 品ϖʔδͷੇ๏ਤͰ֬͝ೝ͍ͩ͘͞ɻ

˞έʔϒϧऔग़͠ํมߋΦϓγϣンબ࣌ͷํɺੇ ๏ɺ֤ 品ϖʔδͷੇ๏ਤͰ֬͝ೝ͍ͩ͘͞ɻ

3$1� ϝンςφンε෦ུ֓ਤ

モーターંฦ͠タイプ

モーターストレートタイプ

SA4Rʙ�RɺWSA10Rʙ16Rɺ
RA4Rʙ�RɺWRA10Rʙ16Rɺ
RRA4Rʙ�Rɺ5A4Rʙ7R
(RS56Rʙ7R

RA�CɺRRA�C

ᶃϞʔλʔϢχοτ
ᶄΧοϓϦンάスϖʔαʔ
ᶅステンϨスγʔτ
ᶆλΠϛンάϕϧτ

SA4Cʙ�CɺWSA10Cʙ16Cɺ
RA4Cʙ7CɺWRA10Cʙ16Cɺ
RRA4Cʙ7Cɺ5A4Cʙ7C
(RS56Cʙ7C
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注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

3$1� ϝンςφンε෦型式Ϧεト

NO� ෦໊শ SA4C SA6C/(RS56C SA7C/(RS57C SA�C
ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� .� .� .� .�
ᶄ ΧοϓϦンάスϖʔαʔ $1(�3$1��4 $1(�3$1��4 $1(�3$1��. $1(�3$1��.
ᶅ ステンϨスγʔτɹ˞� 45��"��ʢスτϩʔΫʣ 45��"��ʢスτϩʔΫʣ�45��"�%�ʢスτϩʔΫʣ 45��"��ʢスτϩʔΫʣ�45��"�%�ʢスτϩʔΫʣ 45��"��ʢスτϩʔΫʣ

/0� ෦໊শ 4"�3 4"�3/(RS56R 4"�3/(RS57R 4"�3
ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� .� .� .� .�
ᶅ ステンϨスγʔτɹ˞� 45��"��ʢスτϩʔΫʣ 45��"��ʢスτϩʔΫʣ�45��"�%�ʢスτϩʔΫʣ 45��"��ʢスτϩʔΫʣ�45��"�%�	スτϩʔΫ
 45��"��ʢスτϩʔΫʣ
ᶆ λΠϛンάϕϧτ 5#�3$1��453"�3 5#�3$1��453"�3 5#�3$1��453"�3 5#�3$1��4"�3

/0� ෦໊শ 84"��$ 84"��$ 84"��$ 84"��$
ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� .� .�� .�� .��
ᶄ ΧοϓϦンάスϖʔαʔ $1(�3$1��4 $1(�3$1��4 $1(�3$1��. $1(�3$1��-
ᶅ ステンϨスγʔτɹ˞� 45��8"���ʢスτϩʔΫʣ 45��8"���ʢスτϩʔΫʣ 45��8"���ʢスτϩʔΫʣ 45��8"���ʢスτϩʔΫʣ

/0� ෦໊শ 84"��3 84"��3 84"��3 84"��3
ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� .� .� .� .��
ᶅ ステンϨスγʔτɹ˞� 45��8"���ʢスτϩʔΫʣ 45��8"���ʢスτϩʔΫʣ 45��8"���ʢスτϩʔΫʣ 45��8"���ʢスτϩʔΫʣ
ᶆ λΠϛンάϕϧτ 5#�3$1��843"��3 5#�3$1��843"��3 5#�3$1��843"��3 5#�3$1��843"��3

/0� ෦໊শ 3"�$ 3"�$ 3"�$ 3"�$
ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� .� .� .�� .��
ᶄ ΧοϓϦンάスϖʔαʔ $1(�3$1��4 $1(�3$1��4 $1(�3$1��. $1(�3$1��-

/0� ෦໊শ 3"�3 3"�3 3"�3 3"�3
ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� .� .� .�� .��
ᶆ λΠϛンάϕϧτ 5#�3$1��453"�3 5#�3$1��453"�3 5#�3$1��453"�3 5#�3$1��3"�3

/0� ෦໊শ 83"��$ 83"��$ 83"��$ 83"��$
ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� .� .�� .�� .��
ᶄ ΧοϓϦンάスϖʔαʔ $1(�3$1��4 $1(�3$1��4 $1(�3$1��. $1(�3$1��-

/0� ෦໊শ 83"��3 83"��3 83"��3 83"��3
ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� .� .� .�� .��
ᶆ λΠϛンάϕϧτ 5#�3$1��843"��3 5#�3$1��843"��3 5#�3$1��843"��3 5#�3$1��843"��3

/0� ෦໊শ 33"�$ 33"�$ 33"�$ 33"�$
ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� .� .� .�� .��
ᶄ ΧοϓϦンάスϖʔαʔ $1(�3$1��4 $1(�3$1��4 $1(�3$1��. $1(�3$1��-

/0� ෦໊শ 33"�3 33"�3 33"�3 33"�3
ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� .� .� .�� .��
ᶆ λΠϛンάϕϧτ 5#�3$1��453"�3 5#�3$1��453"�3 5#�3$1��453"�3 5#�3$1��3"�3

/0� ෦໊শ 5"�$ 5"�$ 5"�$
ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� .� .� .�
ᶄ ΧοϓϦンάスϖʔαʔ $1(�3$1��4 $1(�3$1��4 $1(�3$1��.

/0� ෦໊শ 5"�3 5"�3 5"�3
ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� .� .� .�
ᶆ λΠϛンάϕϧτ 5#�3$1��453"�3 5#�3$1��453"�3 5#�3$1��453"�3

λΠϓ
/0� ࣜܕຊج ϒϨʔΩ

έʔϒϧऔग़͠ํΦϓγϣンબ࣌
ͦͷଞέʔϒϧऔग़͠ํ

スτϨʔτ ંฦ͠
.� 3$1��.6435"�$

ະهೖ
ʢϒϨʔΩͳ͠ʣ

#
ʢϒϨʔΩ͖ʣ

$+5���$+3
$+-���$+# ˞�

ະهೖ�
	スτϨʔτʗΧοϓϦンά


16
ʢϞʔλʔંฦ͠ʗϓʔϦʔ͖ʣ

.� 3$1��.6435"�$

.� 3$1��.645"�$

.� 3$1��.64"�$

.� 3$1��.6435"�843"��3ɹ˞�

.� 3$1��.6435"�843"��3ɹ˞�

.� 3$1��.645"�84"��3ɹ˞�

.� 3$1��.64"�3ɹ˞�

.� 3$1��.6843"��$
.�� 3$1��.6843"��$
.�� 3$1��.684"��$
.�� 3$1��.684"��$
.�� 3$1��.63"�$
.�� 3$1��.63"�$ɹ˞�
.�� 3$1��.63"�83"��3ɹ˞�
.�� 3$1��.63"�83"��3ɹ˞�
.�� 3$1��.683"��$
.�� 3$1��.683"��$
.�� 3$1��.684"��3ɹ˞�

表தの/0�はུ֓ਤ内の/0�に૬いたします。

※1ɹモーターユニット型式ʹ͍ͭͯ

ʲߏࣜܕ ɹrجຊࣜܕ� ʢɻ˞ϒϨʔΩࢦఆʣɻʢ˞έʔϒϧऔग़͠ํʣɻʢͦͷଞʣ�ɹʢɹ
બɹ˞Φϓγϣンઃఆ࣌બ

˞��スτϩʔΫදهʹ͍ͭͯ
� ΞΫνϡΤʔλʔࣜܕͷスτϩʔΫ�
� Λͦͷ··༻͠·͢ɻ
˞��ϞʔλʔϢχοτʹ͍ͭͯ
� Ϟʔλʔ୯ମͱͳΔͨΊɺhऔग़͠ํ�

Φϓγϣンબ࣌ ͷɦࣜܕෆཁͰ͢ɻ

ʢʣ্ �༷෦品ɺΫϦʔンه
ʢ3$1�$3ʣڞ௨
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RCP6（パルスプレス） メンテナンス部品概略図

※ケーブル取出し方向変更オプション選択時の方向、寸法は、各製品ページの寸法図でご確認ください。

④

⑤

⑥

①

②

③

①モーターユニット
②カップリングスペーサー
③タイミングベルト
④ロードセルユニット
⑤ケーブルベアAssy
⑥ロードセルケーブルAssy
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RCP6（パルスプレス） メンテナンス部品型式リスト
表中のNO.は概略図内のNO.に相等いたします。

①モーターユニット

本体型式 モーター
折返し方向

ケーブル
取出し方向

①モーターユニット
ブレーキなし ブレーキ付き

RRA4R

左右共通 指定なし RCP6-MUPP4R RCP6-MUPP4R-B

左側
下側 RCP6-MUPP4R-CJB-ML RCP6-MUPP4R-B-CJB-ML
外側 RCP6-MUPP4R-CJO-ML RCP6-MUPP4R-B-CJO-ML
上側 RCP6-MUPP4R-CJT-ML RCP6-MUPP4R-B-CJT-ML

右側
下側 RCP6-MUPP4R-CJB-MR RCP6-MUPP4R-B-CJB-MR
外側 RCP6-MUPP4R-CJO-MR RCP6-MUPP4R-B-CJO-MR
上側 RCP6-MUPP4R-CJT-MR RCP6-MUPP4R-B-CJT-MR

RRA6R

左側

指定なし RCP6-MUPP6R-ML RCP6-MUPP6R-B-ML
下側 RCP6-MUPP6R-CJB-ML RCP6-MUPP6R-B-CJB-ML
外側 RCP6-MUPP6R-CJO-ML RCP6-MUPP6R-B-CJO-ML
上側 RCP6-MUPP6R-CJT-ML RCP6-MUPP6R-B-CJT-ML

右側

指定なし RCP6-MUPP6R-MR RCP6-MUPP6R-B-MR
下側 RCP6-MUPP6R-CJB-MR RCP6-MUPP6R-B-CJB-MR
外側 RCP6-MUPP6R-CJO-MR RCP6-MUPP6R-B-CJO-MR
上側 RCP6-MUPP6R-CJT-MR RCP6-MUPP6R-B-CJT-MR

RRA7R

左側

指定なし RCP6-MUPP7R-ML RCP6-MUPP7R-B-ML
下側 RCP6-MUPP7R-CJB-ML RCP6-MUPP7R-B-CJB-ML
外側 RCP6-MUPP7R-CJO-ML RCP6-MUPP7R-B-CJO-ML
上側 RCP6-MUPP7R-CJT-ML RCP6-MUPP7R-B-CJT-ML

右側

指定なし RCP6-MUPP7R-MR RCP6-MUPP7R-B-MR
下側 RCP6-MUPP7R-CJB-MR RCP6-MUPP7R-B-CJB-MR
外側 RCP6-MUPP7R-CJO-MR RCP6-MUPP7R-B-CJO-MR
上側 RCP6-MUPP7R-CJT-MR RCP6-MUPP7R-B-CJT-MR

⑤ケーブルベアAssy
本体型式 ストローク ⑤ケーブルベアAssy

RRA4R

110mm CVR-P6PP-16
160mm CVR-P6PP-18
210mm CVR-P6PP-23
260mm CVR-P6PP-28
310mm CVR-P6PP-31

RRA6R

115mm
CVR-P6PP-18

165mm
215mm CVR-P6PP-23
265mm CVR-P6PP-28
315mm CVR-P6PP-33

RRA7R

120mm CVR-P6PP-18
170mm

CVR-P6PP-23
220mm
270mm CVR-P6PP-28
320mm CVR-P6PP-33

⑥ロードセルケーブルAssy
本体型式 ストローク ⑥ロードセルケーブルAssy

RRA4R

110mm CB-P6PP-LDC006
160mm CB-P6PP-LDC007
210mm CB-P6PP-LDC008
260mm CB-P6PP-LDC009
310mm CB-P6PP-LDC010

RRA6R

115mm CB-P6PP-LDC006
165mm CB-P6PP-LDC007
215mm CB-P6PP-LDC008
265mm CB-P6PP-LDC009
315mm CB-P6PP-LDC010

RRA7R

120mm CB-P6PP-LDC006
170mm

CB-P6PP-LDC008
220mm
270mm CB-P6PP-LDC009
320mm CB-P6PP-LDC010

②カップリングスペーサー
本体型式 ②カップリングスペーサー
RRA4R

CPG-RCP6-S
RRA6R
RRA7R CPG-RCP6-M

④ロードセルユニット
本体型式 ④ロードセル
RRA4R

K-TIAI/600N1-1-PT
RRA6R
RRA7R K-TIAI/2KN1-1-PT

③タイミングベルト
本体型式 ③タイミングベルト
RRA4R TB-RCS3-RA4R
RRA6R TB-RCS3-RA6R
RRA7R TB-RCS3-RA7R

（注）ロードセルユニットの交換を目的とする
場合に限り、販売します。
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ᶃ

ᶃ

ᶄ

ᶅ

ᶇ

ᶆ

ᶇ

ϒϨʔΩϞʔλʔ

ᶅ

ᶇ

˞έʔϒϧऔग़͠ํมߋΦϓγϣンબ࣌ͷํɺੇ ๏ɺ֤ 品ϖʔδͷੇ๏ਤͰ֬͝ೝ͍ͩ͘͞ɻ

˞έʔϒϧऔग़͠ํมߋΦϓγϣンબ࣌ͷํɺੇ ๏ɺ֤ 品ϖʔδͷੇ๏ਤͰ֬͝ೝ͍ͩ͘͞ɻ

3$1�4 ϝンςφンε෦ུ֓ਤ

モーターંฦ͠タイプ

モーターストレートタイプ

SA4Rʙ�RɺWSA10Rʙ16RɺRA4Rʙ�Rɺ
WRA10Rʙ16RɺRRA4Rʙ�Rɺ5A4Rʙ7R
(RS56Rʙ7R

RA�CɺRRA�C

ᶃϞʔλʔϢχοτ
ᶄΧοϓϦンάスϖʔαʔ
ᶅステンϨスγʔτ
ᶆλΠϛンάϕϧτ
ᶇΤンυΧόʔ"44:
ɹʢίンτϩʔϥʔج൘ؚΉʣ

SA4Cʙ�CɺWSA10Cʙ16CɺRA4Cʙ7Cɺ
WRA10Cʙ16CɺRRA4Cʙ7Cɺ5A4Cʙ7C
(RS56Cʙ7C

1kan_159_238.indd   163 3/9/21   09:26



อक෦品ɹ1-164

メンテナンス品��ʵϩϘγϦンμʔฤʵ

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

3$1�4 ϝンςφンε෦型式Ϧεト

λΠϓ
/0� ࣜܕຊج ϒϨʔΩ

έʔϒϧऔग़͠ํΦϓγϣンબ࣌
ͦͷଞέʔϒϧऔग़͠ํ

スτϨʔτ ંฦ͠
.� 3$1�4�.6435"�$ɹ˞�

ະهೖ
ʢϒϨʔΩͳ͠ʣ

#
ʢϒϨʔΩ͖ʣ

$+5���$+3
$+-���$+# ˞�

ະهೖ�
	スτϨʔτʗΧοϓϦンά


16
ʢϞʔλʔંฦ͠ʗϓʔϦʔ͖ʣ

.� 3$1�4�.6435"�$ɹ˞�

.� 3$1�4�.645"�$ɹ˞�

.� 3$1�4�.64"�$ɹ˞�

.� 3$1��.6435"�843"��3ɹ˞�

.� 3$1��.6435"�843"��3ɹ˞�

.� 3$1��.645"�84"��3ɹ˞�

.� 3$1��.64"�3ɹ˞�

.� 3$1�4�.6843"��$ɹ˞�
.�� 3$1�4�.6843"��$ɹ˞�
.�� 3$1�4�.684"��$ɹ˞�
.�� 3$1�4�.684"��$ɹ˞�
.�� 3$1�4�.63"�$ɹ˞�
.�� 3$1��.63"�$ɹ˞�
.�� 3$1��.63"�83"��3ɹ˞�
.�� 3$1��.63"�83"��3ɹ˞�
.�� 3$1�4�.683"��$ɹ˞�
.�� 3$1�4�.683"��$ɹ˞�
.�� 3$1��.684"��3ɹ˞�

表தの/0�はུ֓ਤ内の/0�に૬いたします。

※1ɹモーターユニット型式ʹ͍ͭͯ

ʲߏࣜܕ ɹrجຊࣜܕ� ʢɻ˞ϒϨʔΩࢦఆʣɻʢ˞έʔϒϧऔग़͠ํʣɻʢͦͷଞʣ�ɹʢɹ
બɹ˞Φϓγϣンઃఆ࣌બ

˞��スτϩʔΫදهʹ͍ͭͯ
� ΞΫνϡΤʔλʔࣜܕͷスτϩʔΫ�
� Λͦͷ··༻͠·͢ɻ
˞��ϞʔλʔϢχοτʹ͍ͭͯ
� Ϟʔλʔ୯ମͱͳΔͨΊɺhऔग़͠ํ�

Φϓγϣンબ࣌ ͷɦࣜܕෆཁͰ͢ɻ
˞��ίンτϩʔϥʔج൘ΛؚΉメンテナン

スύʔπʹ͍ͭͯ
͝จ͓Αͼ࣌͝༺ʹɺऔ͚ΒΕ
ΔΞΫνϡΤʔλʔ༻ͷύϥメʔλʔ
ͷઃఆ͕ඞཁͱͳΓ·͢ɻ

NO� ෦໊শ SA4C SA6C/(RS56C SA7C/(RS57C SA�C
ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� .� .� .� .�
ᶄ ΧοϓϦンάスϖʔαʔ $1(�3$1��4 $1(�3$1��4 $1(�3$1��. $1(�3$1��.
ᶅ ステンϨスγʔτɹ˞� 45��"��ʢスτϩʔΫʣ 45��"��ʢスτϩʔΫʣ�45��"�%�ʢスτϩʔΫʣ 45��"��ʢスτϩʔΫʣ�45��"�%�ʢスτϩʔΫʣ 45��"��ʢスτϩʔΫʣ
ᶇ ΤンυΧόʔ̨̖ ̨̮ ɹ˞� &8#�3$1�4�435"�$ʢ�$+˘ʣ &8#�3$1�4�435"�$ʢ�$+˘ʣ &8#�3$1�4�435"�$ʢ�$+˘ʣ &8#�3$1�4�4"�$ʢ�$+˘ʣ

/0� ෦໊শ 4"�3 4"�3/(RS56R 4"�3/(RS57R 4"�3
ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� .� .� .� .�
ᶅ ステンϨスγʔτɹ˞� 45��"��ʢスτϩʔΫʣ 45��"��ʢスτϩʔΫʣ�45��"�%�ʢスτϩʔΫʣ 45��"��ʢスτϩʔΫʣ�45��"�%�	スτϩʔΫ
 45��"��ʢスτϩʔΫʣ
ᶆ λΠϛンάϕϧτ 5#�3$1��453"�3 5#�3$1��453"�3 5#�3$1��453"�3 5#�3$1��4"�3
ᶇ ΤンυΧόʔ̨̖ ̨̮ ɹ˞� &8#�3$1�4�435"�843"��3ʢ�$+0ʣ &8#�3$1�4�435"�3ʢ�$+0ʣ &8#�3$1�4�435"�3ʢ�$+0ʣ &8#�3$1�4�4"�3ʢ�$+0ʣ

/0� ෦໊শ 84"��$ 84"��$ 84"��$ 84"��$
ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� .� .�� .�� .��
ᶄ ΧοϓϦンάスϖʔαʔ $1(�3$1��4 $1(�3$1��4 $1(�3$1��. $1(�3$1��-
ᶅ ステンϨスγʔτɹ˞� 45��8"���ʢスτϩʔΫʣ 45��8"���ʢスτϩʔΫʣ 45��8"���ʢスτϩʔΫʣ 45��8"���ʢスτϩʔΫʣ
ᶇ ΤンυΧόʔ̨̖ ̨̮ ɹ˞� &8#�3$1�4�843"��$ʢ�$+˘ʣ &8#�3$1�4�843"��$ʢ�$+˘ʣ &8#�3$1�4�843"��$ʢ�$+˘ʣ &8#�3$1�4�843"��$ʢ�$+˘ʣ

/0� ෦໊শ 84"��3 84"��3 84"��3 84"��3
ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� .� .� .� .��
ᶅ ステンϨスγʔτɹ˞� 45��8"���ʢスτϩʔΫʣ 45��8"���ʢスτϩʔΫʣ 45��8"���ʢスτϩʔΫʣ 45��8"���ʢスτϩʔΫʣ
ᶆ λΠϛンάϕϧτ 5#�3$1��843"��3 5#�3$1��843"��3 5#�3$1��843"��3 5#�3$1��843"��3
ᶇ ΤンυΧόʔ̨̖ ̨̮ ɹ˞� &8#�3$1�4�435"�843"��3ʢ�$+0ʣ &8#�3$1�4�843"��3ʢ�$+0ʣ &8#�3$1�4�843"��3ʢ�$+0ʣ &8#�3$1�4�843"��3ʢ�$+0ʣ

/0� ෦໊শ 3"�$ 3"�$ 3"�$ 3"�$
ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� .� .� .�� .��
ᶄ ΧοϓϦンάスϖʔαʔ $1(�3$1��4 $1(�3$1��4 $1(�3$1��. $1(�3$1��-
ᶇ ΤンυΧόʔ̨̖ ̨̮ ɹ˞� &8#�3$1�4�435"�$ʢ�$+˘ʣ &8#�3$1�4�435"�$ʢ�$+˘ʣ &8#�3$1�4�435"�$ʢ�$+˘ʣ &8#�3$1�4�3"�$ʢ�$+˘ʣ

/0� ෦໊শ 3"�3 3"�3 3"�3 3"�3
ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� .� .� .�� .��
ᶆ λΠϛンάϕϧτ 5#�3$1��453"�3 5#�3$1��453"�3 5#�3$1��453"�3 5#�3$1��3"�3
ᶇ ΤンυΧόʔ̨̖ ̨̮ ɹ˞� &8#�3$1�4�435"�843"��3ʢ�$+0ʣ &8#�3$1�4�3"�3ʢ�$+0ʣ &8#�3$1�4�3"�3ʢ�$+0ʣ &8#�3$1�4�3"�3ʢ�$+0ʣ

/0� ෦໊শ 83"��$ 83"��$ 83"��$ 83"��$
ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� .� .�� .�� .��
ᶄ ΧοϓϦンάスϖʔαʔ $1(�3$1��4 $1(�3$1��4 $1(�3$1��. $1(�3$1��-
ᶇ ΤンυΧόʔ̨̖ ̨̮ ɹ˞� &8#�3$1�4�843"��$ʢ�$+˘ʣ &8#�3$1�4�843"��$ʢ�$+˘ʣ &8#�3$1�4�843"��$ʢ�$+˘ʣ &8#�3$1�4�843"��$ʢ�$+˘ʣ

/0� ෦໊শ 83"��3 83"��3 83"��3 83"��3
ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� .� .� .�� .��
ᶆ λΠϛンάϕϧτ 5#�3$1��843"��3 5#�3$1��843"��3 5#�3$1��843"��3 5#�3$1��843"��3
ᶇ ΤンυΧόʔ̨̖ ̨̮ ɹ˞� &8#�3$1�4�435"�843"��3ʢ�$+0ʣ &8#�3$1�4�843"��3ʢ�$+0ʣ &8#�3$1�4�843"��3ʢ�$+0ʣ &8#�3$1�4�843"��3ʢ�$+0ʣ

/0� ෦໊শ 33"�$ 33"�$ 33"�$ 33"�$
ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� .� .� .�� .��
ᶄ ΧοϓϦンάスϖʔαʔ $1(�3$1��4 $1(�3$1��4 $1(�3$1��. $1(�3$1��-
ᶇ ΤンυΧόʔ̨̖ ̨̮ ɹ˞� &8#�3$1�4�435"�$ʢ�$+˘ʣ &8#�3$1�4�435"�$ʢ�$+˘ʣ &8#�3$1�4�435"�$ʢ�$+˘ʣ &8#�3$1�4�3"�$ʢ�$+˘ʣ

/0� ෦໊শ 33"�3 33"�3 33"�3 33"�3
ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� .� .� .�� .��
ᶆ λΠϛンάϕϧτ 5#�3$1��453"�3 5#�3$1��453"�3 5#�3$1��453"�3 5#�3$1��3"�3
ᶇ ΤンυΧόʔ̨̖ ̨̮ ɹ˞� &8#�3$1�4�435"�843"��3ʢ�$+0ʣ &8#�3$1�4�435"�3ʢ�$+0ʣ &8#�3$1�4�435"�3ʢ�$+0ʣ &8#�3$1�4�3"�3ʢ�$+0ʣ

/0� ෦໊শ 5"�$ 5"�$ 5"�$
ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� .� .� .�
ᶄ ΧοϓϦンάスϖʔαʔ $1(�3$1��4 $1(�3$1��4 $1(�3$1��.
ᶇ ΤンυΧόʔ̨̖ ̨̮ ɹ˞� &8#�3$1�4�435"�$ʢ�$+˘ʣ &8#�3$1�4�435"�$ʢ�$+˘ʣ &8#�3$1�4�435"�$ʢ�$+˘ʣ

/0� ෦໊শ 5"�3 5"�3 5"�3
ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� .� .� .�
ᶆ λΠϛンάϕϧτ 5#�3$1��453"�3 5#�3$1��453"�3 5#�3$1��453"�3
ᶇ ΤンυΧόʔ̨̖ ̨̮ ɹ˞� &8#�3$1�4�435"�843"��3ʢ�$+0ʣ &8#�3$1�4�435"�3ʢ�$+0ʣ &8#�3$1�4�435"�3ʢ�$+0ʣ

ʢʣ্ �༷෦品ɺΫϦʔンه
ʢ3$1�4$3ʣڞ௨
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อक෦品ɹ1-1661-165ɹอक෦品

メンテナンス品��ʵϩϘγϦンμʔฤʵ

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
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シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

3$1�ʢ4ʣ8�3" ϝンςφンε෦ུ֓ਤ

3$1�ʢ4ʣ8�3" ϝンςφンε෦型式Ϧεト

ᶃ

ᶃ

ᶄ

ᶅ

ᶄ

ᶄ

ᶄ

モーターંฦ͠タイプ

RC16（S）W-RA4

RC16（S）W-RA6/7/�

ᶃϩουγʔϧ"TTZ
ᶄγʔϧϫογϟʔʗΩϟοϓ
ᶅϓʔϦʔΧόʔΨスέοτ"44:

ణ�ϩουλΠϓ	3$1�ʢ4ʣ8�3"�$�3"�3ʣ
/0� ෦品໊শ 3$1�8�3"�ʢ$�3ʣ 3$1�48�3"�ʢ$�3ʣ
ᶃ ϩουγʔϧ"TTZ 3$1�8�4-"�3"�
ᶄ γʔϧϫογϟʔ 3$1�8�4-8�3"�
ᶅ ϓʔϦʔΧόʔΨスέοτ"44: 3$1�8�1$"�3"�3 3$1�48�1$"�3"�3

ణ�ϩουλΠϓ	3$1�ʢ4ʣ8�3"��3"��3"�ʣ
/0� ෦品໊শ 3"�ʢ$�3ʣ 3"�ʢ$�3ʣ 3"�ʢ$�3ʣ
ᶃ ϩουγʔϧ"TTZ 3$1�8�4-"�3"� 3$1�8�4-"�3"� 3$1�8�4-"�3"�
ᶄ Ωϟοϓ 3$1�8�$4�3"
ᶅ ϓʔϦʔΧόʔΨスέοτ"44: 3$1�8�1$"�3"�3 3$1�8�1$"�3"�3 3$1�8�1$"�3"�3

表தの/0�はུ֓ਤ内の/0�に૬いたします。

*1��ͷੑ֬อͷͨΊɺϞʔλʔٴͼϕϧτͷަ͕ඞཁͳ߹ฐࣾ·Ͱ͝࿈བྷ͍ͩ͘͞ɻ
ͱͳΓ·͢ɻݸ�Ͱख͞ΕΔྔࣜܕه্
ᶄʹ͍ͭͯλΠϓʹΑͬͯ�ͷྔ͕ҟͳΓ·͢ɻ
3"�$ɿݸ�ɹ3"�3ɿݸ�

*1��ͷੑ֬อͷͨΊɺϞʔλʔٴͼϕϧτͷަ͕ඞཁͳ߹ฐࣾ·Ͱ͝࿈བྷ͍ͩ͘͞ɻ
ͱͳΓ·͢ɻݸ�Ͱख͞ΕΔྔࣜܕه্
ᶄʹ͍ͭͯλΠϓʹΑͬͯ�ͷྔ͕ҟͳΓ·͢ɻ
3"�$��$��$ɿݸ�ɹ3"�3��3��3ɿݸ�ɹɹɹ
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อक෦品ɹ1-166

メンテナンス品��ʵϩϘγϦンμʔฤʵ

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能
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ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

ᶃ

ᶃ

ᶄ

ᶅ

ᶄ

ᶄ

3$1�ʢ4ʣ8�33" ϝンςφンε෦型式Ϧεト

3$1�ʢ4ʣ8�33" ϝンςφンε෦ུ֓ਤ

モーターંฦ͠タイプ

RC16(S)W-RRA4/6/7

RC16(S)W-RRA�

ణ�ϩουλΠϓ	3$1�ʢ4ʣ8�33"��33"��33"��33"�ʣ

/0� ෦品໊শ 3$1�8�
33"�ʢ$�3ʣ

3$1�48�
33"�ʢ$�3ʣ 33"�ʢ$�3ʣ 33"�ʢ$�3ʣ 33"�ʢ$�3ʣ

ᶃ ϩουγʔϧ"TTZ 3$1�8�'#"�33"� 3$1�8�'#"�
33"�

3$1�8�'#"�
33"�

3$1�8�'#"�
33"�

ᶄ Ωϟοϓ 3$1�8�$4�33"� 3$1�8�$4�3"

ᶅ ϓʔϦʔΧόʔ
Ψスέοτ"44:

3$1�8�1$"�
3"�3

3$1�48�1$"�
3"�3

3$1�8�1$"�
3"�3

3$1�8�1$"�
3"�3

3$1�8�1$"�
3"�3

表தの/0�はུ֓ਤ内の/0�に૬いたします。

*1��ͷੑ֬อͷͨΊɺϞʔλʔٴͼϕϧτͷަ͕ඞཁͳ߹ฐࣾ·Ͱ͝࿈བྷ͍ͩ͘͞ɻ
ͱͳΓ·͢ɻݸ�Ͱख͞ΕΔྔࣜܕه্
ᶄʹ͍ͭͯλΠϓʹΑͬͯ�ͷྔ͕ҟͳΓ·͢ɻ
33"�$��$��$ɿݸ�ɹ33"�3��3��3ɿݸ�ɹ33"�$�33"�3ɿݸ�

ᶃϩουγʔϧ"TTZ
ᶄΩϟοϓ
ᶅϓʔϦʔΧόʔΨスέοτ"44:
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อक෦品ɹ1-1681-167ɹอक෦品

メンテナンス品��ʵϩϘγϦンμʔฤʵ

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
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ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

3$1�ʢ4ʣ8�83" ϝンςφンε෦ུ֓ਤ

3$1�ʢ4ʣ8�83" ϝンςφンε෦型式Ϧεト

ణ�ϩουλΠϓ	3$1�ʢ4ʣ8�83"���83"���83"���83"��ʣ

/0� ෦品໊শ 3$1�8�
83"��	$�3


3$1�48�
83"��	$�3
 83"��ʢ$�3ʣ 83"��ʢ$�3ʣ 83"��ʢ$�3ʣ

ᶃ ϩουγʔϧ"TTZ 3$1�8�'#"�83"�� 3$1�8�'#"�
83"��

3$1�8�'#"�
83"��

3$1�8�'#"�
83"��

ᶄ Ωϟοϓ 3$1�8�$4�3"

ᶅ ϓʔϦʔΧόʔ
Ψスέοτ"44:

3$1�8�1$"�
83"��3

3$1�48�1$"�
83"��3

3$1�8�1$"�
83"��3

3$1�8�1$"�
83"��3

3$1�8�1$"�
83"��3

表தの/0�はུ֓ਤ内の/0�に૬いたします。

*1��ͷੑ֬อͷͨΊɺϞʔλʔٴͼϕϧτͷަ͕ඞཁͳ߹ฐࣾ·Ͱ͝࿈བྷ͍ͩ͘͞ɻ
ͱͳΓ·͢ɻݸ�Ͱख͞ΕΔྔࣜܕه্
ᶄʹ͍ͭͯ�ͷྔ͕ԼهʹͳΓ·͢
83"���83"���83"���83"��ɿݸ�

ᶃ

ᶅ

ᶄ

˞ηοτϐʔス
ɹଐ

モーターંฦ͠タイプ

RC16(S)W-WRA10/12/14/16

ᶃϩουγʔϧ"TTZ
ᶄΩϟοϓ
ᶅϓʔϦʔΧόʔΨスέοτ"44:
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อक෦品ɹ1-168

メンテナンス品��ʵϩϘγϦンμʔฤʵ

注
意
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項
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イ
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製
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ョ
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式
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表
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ン
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ス
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品
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略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

ᶃ

ᶃ

ᶄ

ᶄ

3$1��35$,�(34 ϝンςφンε෦型式Ϧεト

3$1��35$,�(34 ϝンςφンε෦ུ֓ਤ

RC16-R5C,

(RS

表தの/0�はུ֓ਤ内の/0�に૬いたします。

ରػछ ηンαʔ༷ ηンαʔ ᶃηンαʔࣜܕ

3$1��35$,4˘˘
(34�4 ˘˘

/1/ ݸ� (34�4�/�4
ݸ� (34�4�/�4

1/1 ݸ� (34�4�1�4
ݸ� (34�4�1�4

3$1��35$,.˘˘
(34�.˘˘

/1/ ݸ� (34�4�/�.
ݸ� (34�4�/�.

1/1 ݸ� (34�4�1�.
ݸ� (34�4�1�.

ରػछ ΰϜΧόʔ࣭ࡐ ᶄΰϜΧόʔࣜܕ
3$1��35$,4˘˘
(34�4 ˘˘ 3$)

ʢΫϩϩϓϨンΰϜʣ

(34�3$)�4

3$1��35$,.˘˘
(34�.˘˘ (34�3$)�.

3$1��35$,4˘˘
(34�4 ˘˘ 34-

ʢγϦίʔンΰϜʣ

(34�34-�4

3$1��35$,.˘˘
(34�.˘˘ (34�34-�.

ᶃηンαʔ
ᶄΰϜΧόʔ
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อक෦品ɹ1-1701-169ɹอक෦品

メンテナンス品��ʵϩϘγϦンμʔฤʵ

注
意
事
項
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イ
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製
品
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ョ
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図
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ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

ᶃ

ᶄ

3$1� ϝンςφンε෦型式Ϧεト

3$1��35'.-ϝンςφンε෦ུ֓ਤ

RC16-R5'.L

/0� ෦品໊শ ࣜܕ උߟ

ᶃ �ஈλΠϛンάϕϧτ 5#�3$1��35'.-�� λΠϛンάϕϧτ̎ ஈɺ͓ ٬༷ͰަͰ͖·ͤΜɻ

ᶄ ϞʔλʔϢχοτ
ϒϨʔΩແ͠ 3$1��.635'.- έʔϒϧऔग़͠ํ	্ଆɺӈଆࠨɺ ଆ
͓٬༷ʹͯม͢ߋΔ

͜ͱ͕ՄͰ͢ɻ
खॱʹ͖ͭ·ͯ͠ɺ୲Ӧۀ·Ͱ͝࿈བྷ͍ͩ͘͞ɻϒϨʔΩ͖ 3$1��.635'.-#

ᶃ�ஈλΠϛンάϕϧτ
ᶄϞʔλʔϢχοτ

表தの/0�はུ֓ਤ内の/0�に૬いたします。
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อक෦品ɹ1-170

メンテナンス品��ʵϩϘγϦンμʔฤʵ
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MEMO 
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อक෦品ɹ1-1721-171ɹอक෦品

メンテナンス品��ʵϩϘγϦンμʔฤʵ

注
意
事
項
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ア
イ
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ア
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イ
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製
品
の
機
能
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ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

ᶃ

ᶃ

ᶄᶅ

ᶆ

ᶇ

ᶄ

ᶆ

ϒϨʔΩ
ϞʔλʔϢχοτ

˙έーϒルऔग़͠ํ（オプション）

（SA4CʙSA7CɺRA4CʙRA7C） （SA4RʙSA7RɺRA4RʙRA7R） （RA�RɺRA10R）

12

18

（型式：CJT）

（型式：CJR）

（型式：CJB）

（型式：CJL）

上側

右側

下側

左側

�4

32

88 88

ɹC+B
（Լଆ）（Լଆ）

ɹC+B

ɹC+5
（্ଆ）

ɹC+5
（্ଆ）

	C+0
（֎ଆ）

	C+0
（֎ଆ）

32

�4

モーターํɿ.R モーターํɿ.L

100Ҏ্֬อ 100Ҏ্֬อ

ᶇ

18
3

12

3
4

41�3

ܕ） ɿࣜC+5）
্ଆ

ܕ） ɿࣜC+0）
֎ଆ

ܕ） ɿࣜC+B）
Լଆ

3$1� ϝンςφンε෦ུ֓ਤ

RA�/RA10 タイプ

ඪ४ SA/RA共通

ᶃ�ϞʔλʔϢχοτ
ᶄ�ΧοϓϦンάスϖʔαʔ
ᶅ�ステンϨスγʔτ
ᶆ�Ωϟοϓ
ᶇ�λΠϛンάϕϧτ

RA�R/RA10R タイプ
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อक෦品ɹ1-172

メンテナンス品��ʵϩϘγϦンμʔฤʵ

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

3$1� ϝンςφンε෦型式Ϧεト

スϥΠμʔλΠϓʢ3$1�ʢ$3ʣ�4"ʣ
/0� ෦品໊শ 4"�$ 4"�$ 4"�$
ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� ᶗ ᶘ ᶙ
ᶄ ΧοϓϦンάスϖʔαʔ $1(�3$1��4"�� $1(�3$1��4"�
ᶅ ステンϨスγʔτ��˞� 45��"��ʢスτϩʔΫʣ 45��"��ʢスτϩʔΫʣ 45��"��ʢスτϩʔΫʣ

/0� ෦品໊শ 4"�3 4"�3 4"�3
ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� ᶗ ᶘ ᶙ
ᶄ ΧοϓϦンάスϖʔαʔ $1(�3$1��4"�� $1(�3$1��4"�
ᶅ ステンϨスγʔτ��˞� 45��"��ʢスτϩʔΫʣ 45��"��ʢスτϩʔΫʣ 45��"��ʢスτϩʔΫʣ
ᶇ λΠϛンάϕϧτ 5#�3$1��4"�3 5#�3$1��4"�3 5#�3$1��4"�3

ϩουλΠϓʢ3$1��3"ʣ
/0� ෦品໊শ 3"�$ 3"�$ 3"�$
ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� ᶗ ᶘ ᶚ
ᶄ ΧοϓϦンάスϖʔαʔ $1(�3$1��3"�� $1(�3$1��3"�

/0� ෦品໊শ 3"�3 3"�3 3"�3
ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� ᶗ ᶘ ᶚ
ᶄ ΧοϓϦンάスϖʔαʔ $1(�3$1��3"�� $1(�3$1��3"�
ᶇ λΠϛンάϕϧτ 5#�3$1��3"�3 5#�3$1��3"�3 5#�3$1��3"�3

/0� ෦品໊শ 3"�$ 3"��$
ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� ᶛ ᶜ
ᶄ ΧοϓϦンάスϖʔαʔ $1(�3$1��3"���
ᶆ Ωϟοϓ 3$1��$4�3"���

/0� ෦品໊শ 3"�3 3"��3
ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� ᶛ ᶜ
ᶆ Ωϟοϓ 3$1��$4�3"���
ᶇ λΠϛンάϕϧτ 5#�3$1��3"�3 5#�3$1��3"��3

λΠϓ
/0� ࣜܕຊج ϒϨʔΩ

έʔϒϧऔग़͠ํΦϓγϣン
બ࣌ Ϟʔλʔऔ͚

ํ උߟ
έʔϒϧऔग़͠ํ

スτϨʔτ Ϟʔλʔંฦ͠
ᶗ 3$1��.643"�"

ະهೖ
ʢϒϨʔΩͳ͠ʣ

#
ʢϒϨʔΩ͖ʣ

$+5�$+-
$+3�$+# $+5�$+#�

$+0

ະهೖ
ʢスτϨʔτʣ

.-�.3
ʢϞʔλʔંฦ͠ʣ

ະهೖ�
	スτϨʔτʗΧοϓϦンά


ᶘ 3$1��.643"�"
ᶙ 3$1��.64"�"
ᶚ 3$1��.63"�"
ᶛ 3$1��.63"�" 16

ʢϓʔϦʔ͖ʣᶜ 3$1��.63"��"

表தの/0�はུ֓ਤ内の/0�に૬いたします。

※1ɹモーターユニット型ࣜ

ʲߏࣜܕ ɹrجຊࣜܕ�ʵ�ʢ˞ϒϨʔΩࢦఆʣ�ʵ�ʢ˞έʔϒϧऔग़͠ํʣ�ʵ�ʢϞʔλʔऔ͚ํʣ�ʵ�ʪ16ʫ
ɹɹɹɹɹɹ	ɹ
બɺ�ʪɹʫ3"�3�3"��3ͷΈબɹ˞Φϓγϣンઃఆ࣌બ

※2ɹスςンレスシートのストロークද記
ɹɹɹ�ΞΫνϡΤʔλʔࣜܕͷスτϩʔΫΛͦͷ··༻͠·͢ɻ
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อक෦品ɹ1-1741-173ɹอक෦品

メンテナンス品��ʵϩϘγϦンμʔฤʵ

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

ᶄ

ᶃ

ᶄ

ᶅ
ᶆ

ᶃ ᶃ

ᶄ

ᶇ

ᶆ

ᶅ
ϞʔλʔԼ͖

ܕ） ɿࣜC+L）
ଆࠨ

ܕ） ɿࣜC+R）
ӈଆ

ܕ） ɿࣜC+B）
Լଆ

ܕ） ɿࣜC+5）
্ଆ˙έーϒルऔग़͠ํ（オプション）

ᶄ

ᶅ
ᶆ

ᶃ

3$1� ϝンςφンε෦ུ֓ਤ

ϕルトタイプ RC15-#A

ణ ロッドタイプ 
RC15W-RA6/RA7

ణ ロッドタイプ 
RC15W-RA�/RA10

ᶃϞʔλʔϢχοτ
ᶄステンϨスγʔτ
ᶅϩンάϕϧτ
ᶆϓʔϦʔ"44:
ᶇγʔτスϥΠμʔ

ᶃϑϩンτϒϥέοτ"44:
ᶄΩϟοϓ
ᶅ̤Ϧンάʢ3$1�8�03��˘ʣ
ᶆ̤Ϧンάʢ3$1�8�03��˘ʣ
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อक෦品ɹ1-174

メンテナンス品��ʵϩϘγϦンμʔฤʵ

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

3$1� ϝンςφンε෦型式Ϧεト

ϕルトタイプ RC15-#A

ణ ロッドタイプ RC15W-RA6/RA7

ణ ロッドタイプ RC15W-RA�/RA10

/0� ෦品໊শ 3"�$ 3"��$

ᶃ ϑϩンτϒϥέοτ"44: 3$1�8�'#"�3"� 3$1�8�'#"�3"��

ᶄ Ωϟοϓ 3$1�8�$4�3"

表தの/0�はུ֓ਤ内の/0�に૬いたします。

λΠϓ
/0� ࣜܕຊج ϒϨʔΩ έʔϒϧऔग़͠ํ Ϟʔλʔऔ͚ํ උߟ

ᶗ 3$1��.6#"�" ະهೖ
ʢϒϨʔΩͳ͠ʣ

#
ʢϒϨʔΩ͖ʣ

$+5�$+-
$+3�$+#

ະهೖ
ʢϞʔλʔ্͖ʣ

6
ʢϞʔλʔԼ͖ʣ

16
ʢϓʔϦʔ͖ʣᶘ 3$1��.6#"�"

ᶙ 3$1��.6#"�"

※1ɹモーターユニット型ࣜ

ʲߏࣜܕ ɹrجຊࣜܕ�ʵ�ʢ˞ϒϨʔΩࢦఆʣ�ʵ�ʢέʔϒϧऔग़͠ํʣ�ʵ�ʢϞʔλʔऔ͚ํʣ�ʵ�16
ɹɹɹɹɹɹ	ɹ
બɹ˞Φϓγϣンઃఆ࣌બ

Ͱख͞ΕΔྔɺ�ͱͳΓ·͢ɻࣜܕه্
*1��ͷੑ֬อͷͨΊɺϞʔλʔٴͼͦͷपลύοΩンྨͷަ͕ඞཁͳ߹ฐࣾ·Ͱ͝࿈བྷ͍ͩ͘͞ɻ

/0� ෦品໊শ #"� #"� #"�

ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� ᶗ ᶘ ᶙ

ᶄ ステンϨスγʔτ��˞� 45��#"��ʢスτϩʔΫʣ 45��#"��ʢスτϩʔΫʣ 45��#"��ʢスτϩʔΫʣ

ᶅ ϩンάϕϧτ -#�3$1��#"��	スτϩʔΫ
 -#�3$1��#"��	スτϩʔΫ
 -#�3$1��#"��	スτϩʔΫ


ᶆ ϓʔϦʔ"44: 1-:�3$1��#"� 1-:�3$1��#"� 1-:�3$1��#"�

ᶇ γʔτスϥΠμʔ 4)4�3$1��#"� 4)4�3$1��#"� 4)4�3$1��#"�

表தの/0�はུ֓ਤ内の/0�に૬いたします。

/0� ෦品໊শ 3"�$ 3"�$

ᶃ ϑϩンτϒϥέοτ"44: 3$1�8�'#"�3"� 3$1�8�'#"�3"�

ᶄ Ωϟοϓ 3$1�8�$4�3"

ᶅ 0�Ϧンά 3$1�8�03��3"� 3$1�8�03��3"�

ᶆ 0�Ϧンά 3$1�8�03��3"� 3$1�8�03��3"�

表தの/0�はུ֓ਤ内の/0�に૬いたします。

Ͱख͞ΕΔྔɺ�ͱͳΓ·͢ɻࣜܕه্
*1��ͷੑ֬อͷͨΊɺϞʔλʔٴͼͦͷपลύοΩンྨͷަ͕ඞཁͳ߹ฐࣾ·Ͱ͝࿈བྷ͍ͩ͘͞ɻ

※2ɹスςンレスシートのストロークද記
ɹɹɹ�ΞΫνϡΤʔλʔࣜܕͷスτϩʔΫΛͦͷ··༻͠·͢ɻ
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อक෦品ɹ1-1761-175ɹอक෦品

メンテナンス品��ʵϩϘγϦンμʔฤʵ

注
意
事
項
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イ
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イ
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イ
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イ

製
品
の
機
能
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プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
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方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

ᶃ

ᶇ

ᶄ

ᶅ

ᶆ

ʲඪ४༷ʳ ʲέʔϒϧऔग़͠ํ ʢrΦϓγϣンʣ

ᶈ

ᶅ

ストレートタイプ モーターંฦ͠タイプ

ܕ ɿࣜC+B
ケーブルɿԼ

ܕ ɿࣜC+B
ケーブルɿԼ

ܕ ɿࣜC+5
ケーブルɿ্

ܕ ɿࣜC+R
ケーブルɿӈ

ܕ ɿࣜC+L
ケーブルࠨɿ

˞アΫνϡΤーターޙ （ํモーターଆ）͔Β
ɹͨݟ߹Ͱ͢ɻ

˞アΫνϡΤーターલํ Β͔
ɹͨݟ߹Ͱ͢ɻ

ܕ ɿࣜC+5
ケーブルɿ্

ܕ ɿࣜC+0
ケーブルɿ֎ଆ

3$1� ϝンςφンε෦ུ֓ਤ

ඪ४ SA/RA共通

ᶃ�ϞʔλʔϢχοτ
ᶄ�ΧοϓϦンάスϖʔαʔ
ᶅ�ステンϨスγʔτ
ᶆ�ΞΫνϡΤʔλʔέʔϒϧ"44:
ᶇ�ΞΫνϡΤʔλʔέʔϒϧʢ$+ʣ
ᶈ�λΠϛンάϕϧτ
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อक෦品ɹ1-176

メンテナンス品��ʵϩϘγϦンμʔฤʵ

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

3$1� ϝンςφンε෦型式Ϧεト

スϥΠμʔλΠϓʢ3$1�ʢ$3ʣ�4"ʣ

/0� ෦品໊শ 4"�ʢ$�3ʣ 4"�ʢ$�3ʣ 4"�ʢ$�3ʣ 4"�ʢ$�3ʣ

ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� 4"�$ɿ�ᶗ
4"�3ɿ�ᶗ

4"�$�ɿ�ᶛ
4"�3�ɿ�ᶙ

4"�$�ɿ�ᶛ
4"�3�ɿ�ᶙ

4"�$�ɿ�ᶜ
4"�3�ɿ�ᶜ

ᶄ ΧοϓϦンάスϖʔαʔ $1(�3$1��4"� $1(�3$1��4"�� $1(�3$1��4"�

ᶅ ステンϨスγʔτ��˞� 45��"�
�ʢスτϩʔΫʣ

45��"�
�ʢスτϩʔΫʣ

45��"�
�ʢスτϩʔΫʣ

45��"�
�ʢスτϩʔΫʣ

ᶆ ΞΫνϡΤʔλʔέʔϒϧ̨̖ ̨̮ $#�3$1��4"���.1"�"4 $#�3$1��4"��
.1"�"4

ᶇ ΞΫνϡΤʔλʔέʔϒϧʢ$+ʣ $#�3$1��4"����.1"�"4$+

ᶈ λΠϛンάϕϧτ 5#�3$1��4"�3 5#�3$1��4"�3 5#�3$1��4"�3 5#�3$1��4"�3

ϩουλΠϓʢ3$1��3"ʣ

/0� ෦品໊শ 3"�ʢ$�3ʣ 3"�ʢ$�3ʣ 3"�ʢ$�3ʣ

ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� 3"�$ɿ�ᶘ
3"�3ɿ�ᶘ

3"�$�ɿ�ᶙ
3"�3�ɿ�ᶙ
ਪྗ�ɿ�ᶝߴ

3"�$�ɿ�ᶚ
3"�3�ɿ�ᶚ
ਪྗ�ɿ�ᶞߴ

ᶄ ΧοϓϦンάスϖʔαʔ $1(�3$1��3"� $1(�3$1��3"� $1(�3$1��3"�

ᶆ ΞΫνϡΤʔλʔέʔϒϧ̨̖ ̨̮ $#�3$1��3"��
.1"�"4

3"�$ɿ$#�3$1��3"�$�.1"�"4
3"�3ɿ$#�3$1��3"�3�.1"�"4
ਪྗɿ$#�3$1��3"�'�.1"�"4ߴ

ᶇ ΞΫνϡΤʔλʔέʔϒϧʢ$+ʣ $#�3$1��3"��
.1"�"4$+

$#�3$1��3"�$3�.1"�"4$+
+ਪྗɿ$#�3$1��3"�4�.1"�"4$ߴ

ᶈ λΠϛンάϕϧτ 5#�3$1��3"�3 5#�3$1��3"�3 5#�3$1��3"�3

λΠϓ
/0� ࣜܕຊج ϒϨʔΩ

έʔϒϧऔग़͠ํΦϓγϣンબ࣌

֬ೝηンαʔݪ Ϟʔλʔ
औ͚ํέʔϒϧऔग़͠ํ

スτϨʔτ Ϟʔλʔંฦ͠

ᶗ 3$1��.64"�

ະهೖ
ʢϒϨʔΩͳ͠ʣ

#
ʢϒϨʔΩ͖ʣ

ʵ )4-�)43ɹ˞�

ະهೖ
ʢスτϨʔτʣ

.-�.3
ʢϞʔλʔંฦ͠ʣ

ᶘ 3$1��.63"� ʵ )4

ᶙ 3$1��.63"�

$+5�$+-
$+3�$+# $+5�$+#�$+0 ʵ

ᶚ 3$1��.63"�

ᶛ 3$1��.64"��

ᶜ 3$1��.64"�

ᶝ 3$1��.63"�4

ᶞ 3$1��.63"�4

表தの/0�はུ֓ਤ内の/0�に૬いたします。

※1ɹモーターユニット型ࣜ

ʲߏࣜܕ ɹrجຊࣜܕ�ʵ�ʢ˞ϒϨʔΩࢦఆʣ�ʴ�ʢ˞έʔϒϧऔग़͠ํࢦఆʣ�ʴ�ʢ˞ݪ֬ೝηンαʣ�ʴ�ʢϞʔλʔऔ͚ํʣ
ɹɹɹɹɹɹ	ɹ
બɹ˞Φϓγϣンઃఆ࣌બ

※2ɹストロークද記
ɹɹɹ�ΞΫνϡΤʔλʔࣜܕͷスτϩʔΫΛͦͷ··༻͠·͢ɻ

※3ɹSA3Rʹ͍ͭͯɺモータのંฦ͠ํ͕MLのࡍʮHSRʯɺモータのંฦ͠ํ͕MRのࡍʮHSLʯΛબ͍ͯͩ͘͠͞ɻ
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อक෦品ɹ1-1781-177ɹอक෦品

メンテナンス品��ʵϩϘγϦンμʔฤʵ

注
意
事
項

ア
イ
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イ
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ア
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エ
イ
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製
品
の
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能
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ョ
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事
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保
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技
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ケ
ー
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ル
型
式

一覧
表
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ン
テ
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ス

部
品
概
略
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ΞΫνϡΤʔλʔέʔϒϧ

ᶃ ᶄ ᶅ

ᶃ

ᶄ

ᶅ

ᶆ

3$1�8 ϝンςφンε෦ུ֓ਤ

ణ スライダータイプ

ణ ロッドタイプ

ᶃγʔϧ
ᶄάϩメοτ
ᶅγʔϧύοΩンʢϑϩンτΧόʔʣ

ᶃϑϩンτϒϥέοτ"44:
ᶄ̤Ϧンά
ᶅ̤Ϧンά
ᶆΩϟοϓ
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3$1�8 ϝンςφンε෦型式Ϧεト

/0� ෦品໊শ 3"�$ 3"�$

ᶃ ϑϩンτϒϥέοτ"44: 3$1�8�'#"�3"� 3$1�8�'#"�3"�

ᶄ 0�Ϧンά 3$1�8�03��3"� 3$1�8�03��3"�

ᶅ 0�Ϧンά 3$1�8�03��3"� 3$1�8�03��3"�

ᶆ Ωϟοϓ 3$1�8�$4�3"

表தの/0�はུ֓ਤ内の/0�に૬いたします。

表தの/0�はུ֓ਤ内の/0�に૬いたします。

ణ スライダータイプ（RC14W-SA）

ణ ロッドタイプ（RC14W-RA）

Ͱख͞ΕΔྔɺ�ͱͳΓ·͢ɻࣜܕه্
*1��ͷੑ֬อͷͨΊɺϞʔλʔٴͼͦͷपลύοΩンྨͷަ͕ඞཁͳ߹ฐࣾ·Ͱ͝࿈བྷ͍ͩ͘͞ɻ

/0� ෦品໊শ 4"�$ 4"�$ 4"�$

ᶃ γʔϧʦ ϲ̐�ʧ�˞� 4-&�3$1�8�4"�
�ʢスτϩʔΫʣ

4-&�3$1�8�4"�
�ʢスτϩʔΫʣ

4-&�3$1�8�4"�
�ʢスτϩʔΫʣ

ᶄ άϩメοτʦ ϲ̏�ʧ (35�3$1�8�4"���

ᶅ γʔϧύοΩン
ʢϑϩンτΧόʔʣ 1,'�3$1�8�4"� 1,'�3$1�8�4"� 1,'�3$1�8�4"�

Ͱख͞ΕΔྔɺ�ͱͳΓ·͢ɻࣜܕه্
*1��ͷੑ֬อͷͨΊɺϞʔλʔٴͼͦͷपลύοΩンྨͷަ͕ඞཁͳ߹ฐࣾ·Ͱ͝࿈བྷ͍ͩ͘͞ɻ

˞�ɹスτϩʔΫදهʹ͍ͭͯ
ɹɹ��ΞΫνϡΤʔλʔࣜܕͷスτϩʔΫΛͦͷ··༻͠·͢ɻ
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อक෦品ɹ1-1801-179ɹอक෦品

メンテナンス品��ʵϩϘγϦンμʔฤʵ
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3$4� ϝンςφンε෦ུ֓ਤ

ᶃ

ᶄ

ᶄ

ᶃ
ᶅ

ᶃ

ᶅ

モーターંฦ͠タイプ
ᶃϞʔλʔϢχοτ
ᶄステンϨスγʔτ
ᶅλΠϛンάϕϧτ

モーターストレートタイプ

SA4Cʙ�CɺWSA10Cʙ16Cɺ
RA4Cʙ�CɺWRA10Cʙ16Cɺ
RRA4Cʙ�Cɺ5A4Cʙ7C

SA4Rʙ�RɺWSA10Rʙ14Rɺ
RA4Rʙ7RɺWRA10Rʙ14Rɺ
RRA4Rʙ7Rɺ5A4Rʙ7R

RA�RɺWSA16Rɺ
RRA�RɺWRA16R
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อक෦品ɹ1-180

メンテナンス品��ʵϩϘγϦンμʔฤʵ
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3$4� ϝンςφンε෦型式Ϧεト（˞ϞータϢχットɺΧッϓϦンάεϖーαɺ 
   εςンϨεγートɺ3$4�$3ڞ௨ ）

NO� ෦໊শ SA4C SA6C SA7C SA�C

ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� .� .� .� .�

ᶄ ステンϨスγʔτɹ˞� 45��"��ʢスτϩʔΫʣ 45��"��ʢスτϩʔΫʣ 45��"��ʢスτϩʔΫʣ 45��"��ʢスτϩʔΫʣ

/0� ෦໊শ 4"�3 4"�3 4"�3 4"�3

ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� .� .�� .�� .��

ᶄ ステンϨスγʔτɹ˞� 45��"��ʢスτϩʔΫʣ 45��"��ʢスτϩʔΫʣ 45��"��ʢスτϩʔΫʣ 45��"��ʢスτϩʔΫʣ

ᶅ λΠϛンάϕϧτ 5#�3$4��453"�3 5#�3$4��453"�3 5#�3$4��453"�3 5#�3$4��4"�3

/0� ෦໊শ 84"��$ 84"��$ 84"��$ 84"��$

ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� .� .� .� .�

ᶄ ステンϨスγʔτɹ˞� 45��8"���ʢスτϩʔΫʣ 45��8"���ʢスτϩʔΫʣ 45��8"���ʢスτϩʔΫʣ 45��8"���ʢスτϩʔΫʣ

/0� ෦໊শ 84"��3 84"��3 84"��3 84"��3

ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� .� .�� .�� .��

ᶄ ステンϨスγʔτɹ˞� 45��8"���ʢスτϩʔΫʣ 45��8"���ʢスτϩʔΫʣ 45��8"���ʢスτϩʔΫʣ 45��8"���ʢスτϩʔΫʣ

ᶅ λΠϛンάϕϧτ 5#�3$4��843"��3 5#�3$4��843"��3 5#�3$4��843"��3 5#�3$1��843"��3

/0� ෦໊শ 3"�$ 3"�$ 3"�$ 3"�$

ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� .� .� .� .�

/0� ෦໊শ 3"�3 3"�3 3"�3 3"�3

ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� .� .�� .�� .��

ᶅ λΠϛンάϕϧτ 5#�3$4��453"�3 5#�3$4��453"�3 5#�3$4��453"�3 5#�3$4��3"�3

/0� ෦໊শ 83"��$ 83"��$ 83"��$ 83"��$

ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� .� .� .� .�

/0� ෦໊শ 83"��3 83"��3 83"��3 83"��3

ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� .� .�� .�� .��

ᶅ λΠϛンάϕϧτ 5#�3$4��843"��3 5#�3$4��843"��3 5#�3$4��843"��3 5#�3$1��843"��3

/0� ෦໊শ 33"�$ 33"�$ 33"�$ 33"�$

ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� .� .� .� .�

/0� ෦໊শ 33"�3 33"�3 33"�3 33"�3

ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� .� .�� .�� .��

ᶅ λΠϛンάϕϧτ 5#�3$4��453"�3 5#�3$4��453"�3 5#�3$4��453"�3 5#�3$4��3"�3

/0� ෦໊শ 5"�$ 5"�$ 5"�$

ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� .� .� .�

/0� ෦໊শ 5"�3 5"�3 5"�3

ᶃ ϞʔλʔϢχοτɹ˞� .� .�� .��

ᶅ λΠϛンάϕϧτ 5#�3$4��453"�3 5#�3$4��453"�3 5#�3$4��453"�3

λΠϓ
/0� ࣜܕຊج ϒϨʔΩ

έʔϒϧऔग़͠ํΦϓγϣンબ࣌
Ϟʔλʕ
औ͚ํ ͦͷଞέʔϒϧऔग़͠ํ

スτϨʔτ

.� 3$4��.6435"�$

ະهೖ
ʢϒϨʔΩͳ͠ʣ

#
ʢϒϨʔΩ͖ʣ

.� 3$4��.6435"�$

.� 3$4��.6435"�$

.� 3$4��.643"�$

.� 3$4��.6843"��$

.� 3$4��.6843"��$

.� 3$4��.6843"��$

.� 3$4��.6843"��$

.� 3$4��.6435"�843"��3

̘̟ �̩̘ ̟̗ �̘ ̟̤ .-�.3
˞̏ 16

.�� 3$4��.6435"�843"��3

.�� 3$4��.6435"�843"��3

.�� 3$4��.64"�3

.�� 3$4��.63"�843"��3 16

表தの/0�はུ֓ਤ内の/0�に૬いたします。

※1ɹモーターユニット型式ʹ͍ͭͯ

ʲߏࣜܕ ɹrجຊࣜܕ�ɻ �ʢ˞ϒϨʔΩࢦఆʣ�ɻ �ʢ˞έʔϒϧऔग़͠ํʣ�ɻ �ʢϞʔλʕંฦ͠ํʣ�ɻ �ʢͦͷଞʣɹʢɹʣબɹ˞Φϓγϣンઃఆ࣌બ

˞��スτϩʔΫදهʹ͍ͭͯ
� ΞΫνϡΤʔλʔࣜܕͷスτϩʔΫ�
� Λͦͷ··༻͠·͢ɻ
˞��.-�.3ඞͣࢦఆ͍ͯͩ͘͠͞ɻ

ʢʣ্ �༷෦品ɺΫϦʔンه
ʢ3$4�$3ʣڞ௨
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อक෦品ɹ1-1821-181ɹอक෦品

メンテナンス品��ʵϩϘγϦンμʔฤʵ
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3$4�ʢαーボϓϨεʣ ϝンςφンε෦ུ֓ਤ

ᶃ

ᶄ

˙έーϒルऔग़͠ํ

˗RCS3-RA6R/RA7R/RA�R/RA10R

˗RCS3-RA4R

C+5

C+#

C+O C+O

C+O C+O

ඪ४ ඪ४

C+5

C+#

(.LE)

(.LS) (.RS)

(.RE)

ᶃϞʔλʔϢχοτ
ᶄλΠϛンάϕϧτ
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อक෦品ɹ1-182

メンテナンス品��ʵϩϘγϦンμʔฤʵ
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ᶃϞʔλʔϢχοτ

ຊମ
ࣜܕ

Ϟʔλʔ
8

Τンίʔμʔ
λΠϓ

έʔϒϧ
औग़͠ํ

ᶃϞʔλʔϢχοτɹ˞ΞΫνϡΤʔλʔέʔϒϧ
උߟ

ϒϨʔΩͳ͠ ϒϨʔΩ͖

3"�3 ��8

Ξϒι
എ໘ग़͠ 3$4��.6�3����5"�˘&�16 3$4��.6�3����5"�#�˘&�16

˞˘ͷதʹɹϞʔλʔ�
ંฦ͠ํʢ.̡ ʗ.̧ ʣ
͕ೖΓ·͢ɻ
˞$&ରԠʹ͍ͭͯ
ɹ3"�3ʙ3"��3·Ͱ
ɹඪ४Ͱ$&ରԠ͍ͯ͠·
͢ɻ3"�3ʹͯ$&ରԠ
͕ඞཁͳ߹ɺϞʔ
λʔϢχοτࣜܕͷඌ�
ʹh �$& ΛɦՃͯͩ͘͠
͍͞ɻ

ଆ໘ग़͠ 3$4��.6�3����5"�˘4�16 3$4��.6�3����5"�#�˘4�16

ΠンΫϦ
എ໘ग़͠ 3$4��.6�3����5$�˘&�16 3$4��.6�3����5$�#�˘&�16
ଆ໘ग़͠ 3$4��.6�3����5$�˘4�16 3$4��.6�3����5$�#�˘4�16

όοテϦʔ
Ϩス
Ξϒι

എ໘ग़͠ 3$4��.6�3����8"�˘&�16 3$4��.6�3����8"�#�˘&�16

ଆ໘ग़͠ 3$4��.6�3����8"�˘4�16 3$4��.6�3����8"�#�˘4�16

3"�3 ��8

Ξϒι
্ଆग़͠ 3$4��.6�3����5"�$+5�˘�16 3$4��.6�3����5"�#�$+5�˘�16
֎ଆग़͠ 3$4��.6�3����5"�$+0�˘�16 3$4��.6�3����5"�#�$+0�˘�16
Լଆग़͠ 3$4��.6�3����5"�$+#�˘�16 3$4��.6�3����5"�#�$+#�˘�16

ΠンΫϦ
্ଆग़͠ 3$4��.6�3����5"�$+5�˘�16 3$4��.6�3����5"�#�$+5�˘�16
֎ଆग़͠ 3$4��.6�3����5"�$+0�˘�16 3$4��.6�3����5"�#�$+0�˘�16
Լଆग़͠ 3$4��.6�3����5"�$+#�˘�16 3$4��.6�3����5"�#�$+#�˘�16

όοテϦʔ
Ϩス
Ξϒι

্ଆग़͠ 3$4��.6�3����8"�$+5�˘�16 3$4��.6�3����8"�#�$+5�˘�16
֎ଆग़͠ 3$4��.6�3����8"�$+0�˘�16 3$4��.6�3����8"�#�$+0�˘�16
Լଆग़͠ 3$4��.6�3����8"�$+#�˘�16 3$4��.6�3����8"�#�$+#�˘�16

3"�3 ���8

Ξϒι
্ଆग़͠ 3$4��.6�3�����5"�$+5�˘�16 3$4��.6�3�����5"�#�$+5�˘�16
֎ଆग़͠ 3$4��.6�3�����5"�$+0�˘�16 3$4��.6�3�����5"�#�$+0�˘�16
Լଆग़͠ 3$4��.6�3�����5"�$+#�˘�16 3$4��.6�3�����5"�#�$+#�˘�16

ΠンΫϦ
্ଆग़͠ 3$4��.6�3�����5"�$+5�˘�16 3$4��.6�3�����5"�#�$+5�˘�16
֎ଆग़͠ 3$4��.6�3�����5"�$+0�˘�16 3$4��.6�3�����5"�#�$+0�˘�16
Լଆग़͠ 3$4��.6�3�����5"�$+#�˘�16 3$4��.6�3�����5"�#�$+#�˘�16

όοテϦʔ
Ϩス
Ξϒι

্ଆग़͠ 3$4��.6�3�����8"�$+5�˘�16 3$4��.6�3�����8"�#�$+5�˘�16
֎ଆग़͠ 3$4��.6�3�����8"�$+0�˘�16 3$4��.6�3�����8"�#�$+0�˘�16
Լଆग़͠ 3$4��.6�3�����8"�$+#�˘�16 3$4��.6�3�����8"�#�$+#�˘�16

3"�3 ���8

Ξϒι
্ଆग़͠ 3$4��.6�3�����5"�$+5�˘�16 3$4��.6�3�����5"�#�$+5�˘�16
֎ଆग़͠ 3$4��.6�3�����5"�$+0�˘�16 3$4��.6�3�����5"�#�$+0�˘�16
Լଆग़͠ 3$4��.6�3�����5"�$+#�˘�16 3$4��.6�3�����5"�#�$+#�˘�16

ΠンΫϦ
্ଆग़͠ 3$4��.6�3�����5"�$+5�˘�16 3$4��.6�3�����5"�#�$+5�˘�16
֎ଆग़͠ 3$4��.6�3�����5"�$+0�˘�16 3$4��.6�3�����5"�#�$+0�˘�16
Լଆग़͠ 3$4��.6�3�����5"�$+#�˘�16 3$4��.6�3�����5"�#�$+#�˘�16

όοテϦʔ
Ϩス
Ξϒι

্ଆग़͠ 3$4��.6�3�����8"�$+5�˘�16 3$4��.6�3�����8"�#�$+5�˘�16
֎ଆग़͠ 3$4��.6�3�����8"�$+0�˘�16 3$4��.6�3�����8"�#�$+0�˘�16
Լଆग़͠ 3$4��.6�3�����8"�$+#�˘�16 3$4��.6�3�����8"�#�$+#�˘�16

3"��3 ���8

Ξϒι
্ଆग़͠ 3$4��.6��3�����5"�$+5�˘�16 3$4��.6��3�����5"�#�$+5�˘�16
֎ଆग़͠ 3$4��.6��3�����5"�$+0�˘�16 3$4��.6��3�����5"�#�$+0�˘�16
Լଆग़͠ 3$4��.6��3�����5"�$+#�˘�16 3$4��.6��3�����5"�#�$+#�˘�16

ΠンΫϦ
্ଆग़͠ 3$4��.6��3�����5"�$+5�˘�16 3$4��.6��3�����5"�#�$+5�˘�16
֎ଆग़͠ 3$4��.6��3�����5"�$+0�˘�16 3$4��.6��3�����5"�#�$+0�˘�16
Լଆग़͠ 3$4��.6��3�����5"�$+#�˘�16 3$4��.6��3�����5"�#�$+#�˘�16

όοテϦʔ
Ϩス
Ξϒι

্ଆग़͠ 3$4��.6��3�����8"�$+5�˘�16 3$4��.6��3�����8"�#�$+5�˘�16
֎ଆग़͠ 3$4��.6��3�����8"�$+0�˘�16 3$4��.6��3�����8"�#�$+0�˘�16
Լଆग़͠ 3$4��.6��3�����8"�$+#�˘�16 3$4��.6��3�����8"�#�$+#�˘�16

3$4�ʢαーボϓϨεʣ ϝンςφンε෦型式Ϧεト

ᶄλΠϛンάϕϧτ
ຊମࣜܕ λΠϛンάϕϧτ

3"�3 5#�3$4��3"�3

3"�3 5#�3$4��3"�3

3"�3 5#�3$4��3"�3

3"�3 5#�3$4��3"�3

3"��3 5#�3$4��3"��3

表தの/0�はུ֓ਤ内の/0�に૬いたします。

˞3$4��3"��3ɺ3$4��3"��3ɺ3$4��3"��3ʹ͖ͭ·ͯ͠ɺಛघ۩͕ඞཁͳࣄͱ҆શ্ͷཧ༝͔Β͓ۀ࡞٬༷ʹΑΔϞʔλʔަɺϕϧτަΛਪ͓ͯ͠Γ·ͤΜɻ
ɹަ͕ඞཁͳ߹ɺฐࣾ·Ͱ͝࿈བྷ͍ͩ͘͞ɻ
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อक෦品ɹ1-1841-183ɹอक෦品

メンテナンス品��ʵ୯࣠ϩϘοτฤʵ

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

*4#�*4%# ϝンςφンε෦ུ֓ਤ

ᶅ

ᶄ

ᶃ

ᶅ

ᶆ
ᶅ

ᶅ

*4#�*4%#γϦʔζ�อक༻ϞʔλʔΛ͝ߪೖͷ͓٬༷
メンテナンスੑ্ΛతʹϞʔλʔͷઢܗଶΛม͠ߋ·ͨ͠ɻ
֬อ͓ͯ͠Γ·͢ɻԿଔྃ͝ঝ͍ͩ͘͞ɻੑޓͷͯ͠ࡍʹަ

ʦมߋલʧ

ʦมޙߋʧ

ίンτϩʔϥʔ

ίンτϩʔϥʔ

தܧέʔϒϧ

தܧέʔϒϧ

ϞʔλʔΧόʔ

ϞʔλʔΧόʔ

ϞʔλʔΧόʔͰ
ίωΫλʔଓ

ΞΫνϡΤʔλʔέʔϒϧ

ΞΫνϡΤʔλʔέʔϒϧ

*SD#/*S1D#/*SD#CR/*S1D#CR

*S#/*S1# *SD#/*S1D#/*SD#CR/*S1D#CR

ᶃ�ϞʔλʔϢχοτ
ᶄ�ステンϨスγʔτ
ᶅ�αϙʔτϑοΫҰࣜ
ᶆ�テンγϣンϫΠϠҰ

ʢ*4#�89.�89.9をআくʣ
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อक෦品ɹ1-184

メンテナンス品��ʵ୯࣠ϩϘοτฤʵ

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

*4#�*4%# ϝンςφンε෦型式Ϧεト

ຊମࣜܕ Ϟʔλʔ
8

Τンίʔμʔ
λΠϓ

έʔϒϧ
औग़͠ํ

ᶃϞʔλʔϢχοτɹ˞ΞΫνϡΤʔλʔέʔϒϧ

ϒϨʔΩͳ͠ ϒϨʔΩ͖

*4#�*41#���49.�49-

*4%#�*41%#�*4%#$3�
*41%#$3���4

��

όοテϦʔϨス
Ξϒι

"�&ɺ"�4 .�*4#�5."����8"�$0�"� .�*4#�5."����8"�#�$0�"�
"�&ɺ"�4 .�*4#�5."����8"�$0�"� .�*4#�5."����8"�#�$0�"�

Ξϒι "�&ɺ"�4 .�*4#�5."����5"�$0�"� .�*4#�5."���6�5"�#�$0�"�˞
"�&ɺ"�4 .�*4#�5."����5"�$0�"� .�*4#�5."���6�5"�#�$0�"�˞

ΠンΫϦ "�&ɺ"�4 .�*4#�5."����5$�$0�"� .�*4#�5."���6�5$�#�$0�"�˞
"�&ɺ"�4 .�*4#�5."����5$�$0�"� .�*4#�5."���6�5$�#�$0�"�˞

��� όοテϦʔϨス
Ξϒι

"�&ɺ"�4 .�*4#�5."���4�8"�$0�"� .�*4#�5."���4�8"�#�$0�"�
"�&ɺ"�4 .�*4#�5."���4�8"�$0�"� .�*4#�5."���4�8"�#�$0�"�

*4#�*41#���.9.�.9-�
.9.9

*4%#�*41%#�*4%#$3�
*41%#$3���.�.9

���

όοテϦʔϨス
Ξϒι

"�&ɺ"�4 .�*4#�5."����8"�$0�"� .�*4#�5."����8"�#�$0�"�
"�&ɺ"�4 .�*4#�5."����8"�$0�"� .�*4#�5."����8"�#�$0�"�

Ξϒι "�&ɺ"�4 .�*4#�5."����5"�$0�"� .�*4#�5."���6�5"�#�$0�"�˞
"�&ɺ"�4 .�*4#�5."����5"�$0�"� .�*4#�5."���6�5"�#�$0�"�˞

ΠンΫϦ "�&ɺ"�4 .�*4#�5."����5$�$0�"� .�*4#�5."���6�5$�#�$0�"�˞
"�&ɺ"�4 .�*4#�5."����5$�$0�"� .�*4#�5."���6�5$�#�$0�"�˞

���

όοテϦʔϨス
Ξϒι

"�&ɺ"�4 .�*4#�5."����8"�$0��"� .�*4#�5."����8"�#�$0��"�
"�&ɺ"�4 .�*4#�5."����8"�$0��"� .�*4#�5."����8"�#�$0��"�

Ξϒι "�&ɺ"�4 .�*4#�5."����5"�$0��"� .�*4#�5."���6�5"�#�$0��"�˞
"�&ɺ"�4 .�*4#�5."����5"�$0��"� .�*4#�5."���6�5"�#�$0��"�˞

ΠンΫϦ "�&ɺ"�4 .�*4#�5."����5$�$0��"� .�*4#�5."���6�5$�#�$0��"�˞
"�&ɺ"�4 .�*4#�5."����5$�$0��"� .�*4#�5."���6�5$�#�$0��"�˞

��� όοテϦʔϨス
Ξϒι

"�&ɺ"�4 .�*4#�5."���.�8"�$0�"� .�*4#�5."���.�8"�#�$0�"�
"�&ɺ"�4 .�*4#�5."���.�8"�$0�"� .�*4#�5."���.�8"�#�$0�"�

*4#�*41#���-9.�-9-�
-9.9�-9689

*4%#�*41%#�*4%#$3�
*41%#$3���-�-9

���

όοテϦʔϨス
Ξϒι

"�&ɺ"�4 .�*4#�5."����8"�$0��"� .�*4#�5."����8"�#�$0��"�
"�&ɺ"�4 .�*4#�5."����8"�$0��"� .�*4#�5."����8"�#�$0��"�

Ξϒι "�&ɺ"�4 .�*4#�5."����5"�$0��"� .�*4#�5."���6�5"�#�$0��"�˞
"�&ɺ"�4 .�*4#�5."����5"�$0��"� .�*4#�5."���6�5"�#�$0��"�˞

ΠンΫϦ "�&ɺ"�4 .�*4#�5."����5$�$0��"� .�*4#�5."���6�5$�#�$0��"�˞
"�&ɺ"�4 .�*4#�5."����5$�$0��"� .�*4#�5."���6�5$�#�$0��"�˞

���

όοテϦʔϨス
Ξϒι

"�&ɺ"�4 .�*4#�5."����8"�$0�"� .�*4#�5."����8"�#�$0�"�
"�&ɺ"�4 .�*4#�5."����8"�$0�"� .�*4#�5."����8"�#�$0�"�

Ξϒι "�&ɺ"�4 .�*4#�5."����5"�$0�"� .�*4#�5."���6�5"�#�$0�"�˞
"�&ɺ"�4 .�*4#�5."����5"�$0�"� .�*4#�5."���6�5"�#�$0�"�˞

ΠンΫϦ "�&ɺ"�4 .�*4#�5."����5$�$0�"� .�*4#�5."���6�5$�#�$0�"�˞
"�&ɺ"�4 .�*4#�5."����5$�$0�"� .�*4#�5."���6�5$�#�$0�"�˞

γϦʔζ λΠϓ ᶄステンϨスγʔτɹ˞�

*4%#�*41%#

4 45�4#��ʢスτϩʔΫʣ
. 45�.#��ʢスτϩʔΫʣ
.9 45�.9#��ʢスτϩʔΫʣ
- 45�-#��ʢスτϩʔΫʣ
-9 45�-9#��ʢスτϩʔΫʣ

*4%#$3�*41%#$3

4 45�4#��ʢスτϩʔΫʣ
. 45�.#��ʢスτϩʔΫʣ
.9 45�.9#��ʢスτϩʔΫʣ
- 45�-#��ʢスτϩʔΫʣ
-9 45�-9#��ʢスτϩʔΫʣ

γϦʔζ λΠϓ
தؒαϙʔτ෦品

ᶅαϙʔτϑοΫҰࣜ
ʢ̍�ɿ�スϥΠμʔٴͼϕʔスऔ͚֤ ϲ̎ʣ

ᶆテンγϣンϫΠϠʔ˞�ɺ˞ �
ʢ̍�ɿ�̎ ຊʣ

*4#�*41#
.9.9

8'��
83�.9.#�ʢスτϩʔΫʣ

-9.9 83�-9.#�ʢスτϩʔΫʣ
-9689 83�-96#�ʢスτϩʔΫʣ

*4%#�*41%#
.9 8'�� 83�.9#��ʢスτϩʔΫʣ
-9 8'�� 83�-9#��ʢスτϩʔΫʣ

*4%#$3�*41%#$3
.9 8'�� 83�.9#��ʢスτϩʔΫʣ
-9 8'�� 83�-9#��ʢスτϩʔΫʣ

˞�ɹスτϩʔΫදهʹ͍ͭͯ
ɹɹ��ΞΫνϡΤʔλʔࣜܕͷスτϩʔΫΛͦͷ··༻͠·͢ɻ
˞�ɹಛผ༷品ͷʮϞʔλʔແ༷͠ʯテンγϣンϫΠϠʔͷ͕͞ҟͳΓ·͢ͷͰ�
ɹɹ��୲Ӧۀ·Ͱ͓͍߹Θ͍ͤͩ͘͞ɻ

表தの/0�はུ֓ਤ内の/0�に૬いたします。

ʢ*4#�89.�89.9をআくʣ
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อक෦品ɹ1-1861-185ɹอक෦品

メンテナンス品��ʵ୯࣠ϩϘοτฤʵ

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

*4#�89.�89.9 ϝンςφンε෦ུ֓ਤ

*S#/*S1#

ᶃ�ϞʔλʔϢχοτ
ᶄ�தؒαϙʔτ"44:

ᶄ

ᶃ
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อक෦品ɹ1-186

メンテナンス品��ʵ୯࣠ϩϘοτฤʵ

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

*4#�89.�89.9 ϝンςφンε෦型式Ϧεト

ຊମࣜܕ
ᶃϞʔλʔϢχοτ

ϒϨʔΩͳ͠ ϒϨʔΩ͖

*4#�*41#�89.�89.9 .�*4#�5."����8"�$0 .�*4#�5."����8"�#5�$0

ຊମࣜܕ ᶄதؒαϙʔτ"44:

*4#�*41#�89.9 *.4�*4#�89.

表தの/0�はུ֓ਤ内の/0�に૬いたします。

1kan_159_238.indd   186 3/9/21   09:26



อक෦品ɹ1-1881-187ɹอक෦品

メンテナンス品��ʵ୯࣠ϩϘοτฤʵ

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

用モーター（Wサイζ）ަ①

/4" อक෦

αΠζ ࣜܕ උߟ
. /4"�.6.�$0 ΧοϓϦンά͖ɺϒϨʔΩແ͠
- /4"�.6-�$0 ΧοϓϦンά͖ɺϒϨʔΩແ͠
8 /4"�.68 ΧοϓϦンάແ͠ɺϒϨʔΩແ͠

αΠζ ࣜܕ උߟ
. 5#�/4"�.
- 5#�/4"�-
8 5#�/4"�8

用モーターަ ①

② タイϛングϕルト

αΠζ ࣜܕ උߟ

.
$#�/4".�"45スτϩʔΫ
$#�/4".�"45スτϩʔΫ �/5 έʔϒϧϕΞແ͠/5�ɺ/5�༻

-
$#�/4"-�"45スτϩʔΫ
$#�/4"-�"45スτϩʔΫ �/5 έʔϒϧϕΞແ͠/5�ɺ/5�༻

8
$#�/4"8�"45スτϩʔΫ
$#�/4"8�"45スτϩʔΫ �/5 έʔϒϧϕΞແ͠/5�ɺ/5�༻

③ ϕΞέーϒル

用モーター（Lɺ.サイζ）ަ①

②タイϛングϕルト

˞-9.94ɺ-9.9.ɺ89.94ɺ89.9.ͷϕϧτަ͓͑ߦͯʹ٬༷·ͤΜɻ
ɹϕϧτʹҟৗ͕͋Δ߹ɺ୲Ӧۀ·Ͱ͝࿈བྷ͍ͩ͘͞ɻ
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อक෦品ɹ1-188

メンテナンス品��ʵ୯࣠ϩϘοτฤʵ

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

MEMO 
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อक෦品ɹ1-1901-189ɹอक෦品

メンテナンス品��ʵ୯࣠ϩϘοτฤʵ

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

*' ϝンςφンε෦ུ֓ਤʗϝンςφンε෦型式Ϧεト

ᶄ

ᶅ

ᶃ

ᶄᶃ

ᶅ

*'

ᶃ�ϞʔλʔϢχοτ
ᶄ�λΠϛンάϕϧτ
ᶅ�ϩンάϕϧτ

ຊମࣜܕ Ϟʔλʔ
8

Τンίʔμʔ
λΠϓ

ᶃϞʔλʔϢχοτ
ʢϓʔϦʔ͖ʣ

ᶄλΠϛンάϕϧτ ᶅϩンάϕϧτɹ˞�

*'�4"˘˘

��
Ξϒι .�*'�*""����5"�16

5#�*'�4" -#�*'�4"�ʢスτϩʔΫʣ
ΠンΫϦ .�*'�*""����5$�16

���
Ξϒι .�*'�*""����5"�16

ΠンΫϦ .�*'�*""����5$�16

*'�."˘˘

���
Ξϒι .�*'�*""����5"�16

5#�*'�." -#�*'�."�ʢスτϩʔΫʣ
ΠンΫϦ .�*'�*""����5$�16

���
Ξϒι .�*'�*""����5"�16

ΠンΫϦ .�*'�*""����5$�16

表தの/0�はུ֓ਤ内の/0�に૬いたします。

˞�ɹスτϩʔΫදهʹ͍ͭͯ
ɹɹ��ΞΫνϡΤʔλʔࣜܕͷスτϩʔΫΛͦͷ··༻͠·͢ɻ
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อक෦品ɹ1-190

メンテナンス品��ʵ୯࣠ϩϘοτฤʵ

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

ᶄ

ᶅ

ᶃ

ᶄᶃ

ᶅ

'4 ϝンςφンε෦ུ֓ਤʗϝンςφンε෦型式Ϧεト
'S

ᶃ�ϞʔλʔϢχοτ
ᶄ�λΠϛンάϕϧτ
ᶅ�ϩンάϕϧτ

ຊମࣜܕ Ϟʔλʔ
8

Τンίʔμʔ
λΠϓ

ᶃϞʔλʔϢχοτ
ʢϓʔϦʔ͖ʣ

ᶄλΠϛンάϕϧτ ᶅϩンάϕϧτɹ˞�
˞%�બ࣌ඌʹh �%� ΛɦՃ͢Δ

'4�˘˘/.

��
Ξϒι .�'/�*""����5"�16

5#�'4�/.�ʢ8ʣ
5#�'4�/.�ʢ8ʣ�6��˞� -#�'4�˘˘/.�ʢスτϩʔΫʣ

ΠンΫϦ .�'/�*""����5$�16

���
Ξϒι .�'/�*""����5"�16

ΠンΫϦ .�'/�*""����5$�16

'4�˘˘8.

���
Ξϒι .�'8�*""����5"�16

5#�'4�8.
5#�'4�8.�6��˞� -#�'4�˘˘8.�ʢスτϩʔΫʣ

ΠンΫϦ .�'8�*""����5$�16

���
Ξϒι .�'8�*""����5"�16

ΠンΫϦ .�'8�*""����5$�16

'4�˘˘-.
���

Ξϒι .�'-�*""����5"�16 5#�'4�-. -#�'4�˘˘-.�ʢスτϩʔΫʣ

'4�˘˘). ΠンΫϦ .�'-�*""����5$�16 5#�'4�). -#�'4�˘˘).�ʢスτϩʔΫʣ

˞�ɹスτϩʔΫදهʹ͍ͭͯ
ɹɹ��ΞΫνϡΤʔλʔࣜܕͷスτϩʔΫΛͦͷ··༻͠·͢ɻ
˞�ɹ6ʢϞʔλʔԼ͖ʣબ࣌

表தの/0�はུ֓ਤ内の/0�に૬いたします。
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อक෦品ɹ1-1921-191ɹอक෦品

メンテナンス品��ʵスΧϥϩϘοτฤʵ

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

ᶄ ᶄ
ᶃ

ᶅ ᶅ

ᶇ

ᶅ

ᶇᶈ

ᶆ

ᶄ ᶄ

ᶃ

ᶆᶅᶇᶈ

ᶆ

ᶇ

*91 ϝンςφンε෦ུ֓ਤ

*X1-□N35/45

*X1-□N55/65

ᶃɹୈ�࣠ϞʔλʔϢχοτ
ᶄɹୈ�࣠ϞʔλʔϢχοτ
ᶅɹୈ�࣠ϞʔλʔϢχοτ
ᶆɹୈ�࣠ϞʔλʔϢχοτ
ᶇɹλΠϛンάϕϧτʢ্Լ࣠༻ʣ
ᶈɹλΠϛンάϕϧτʢճస࣠༻ʣ
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อक෦品ɹ1-192

メンテナンス品��ʵスΧϥϩϘοτฤʵ

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

*91 ϝンςφンε෦型式Ϧεト
表தの/0�はུ֓ਤ内の/0�に૬いたします。

ຊମࣜܕ ᶇλΠϛンάϕϧτʢ্Լ࣠༻ʣ ᶈλΠϛンάϕϧτʢճస࣠༻ʣ

*91�˘/����� 5#�*91�/���� 5#�*91�/����

*91�˘/����� 5#�*91�/���� 5#�*91�/����

ຊମࣜܕ Ϟʔλ�࣠/0� ࣜܕ උߟ

*91�˘/�����

ᶃ�࣠ .�*91�/����

ᶄ�࣠ .�*91�/����

ᶅ�࣠ʢϒϨʔΩແʣ .�*91�/����Ŗ16 ۚ۩ɺϓʔϦʔ͖

ᶆ�࣠ .�*91�/����Ŗ16 ۚ۩ɺϓʔϦʔ͖

*91�˘/�����

ᶃ�࣠ .�*91�/����

ᶄ�࣠ .�*91�/����

ᶅ�࣠ʢϒϨʔΩແʣ .�*91�/�����16 ۚ۩ɺϓʔϦʔ͖ɺϒϨʔΩͳ͠

ᶅ�࣠ʢϒϨʔΩ༗ʣ .�*91�/�����#�16 ۚ۩ɺϓʔϦʔ͖ɺϒϨʔΩ͖

ᶆ�࣠ .�*91�/����

˞ΫϦʔン༷ɺਖణ༷ɺฐࣾ·Ͱ͝࿈བྷ͍ͩ͘͞ɻ
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อक෦品ɹ1-1941-193ɹอक෦品

メンテナンス品��ʵスΧϥϩϘοτฤʵ

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

*9" ϝンςφンε෦ུ֓ਤ

*XA-□NNN1�05

ᶃɹୈ�࣠ϞʔλʔϢχοτ
ᶄɹୈ�࣠ϞʔλʔϢχοτ
ᶅɹୈ�࣠ϞʔλʔϢχοτ
ᶆɹλΠϛンάϕϧτʢ�࣠༻ʣ
ᶇɹλΠϛンάϕϧτʢ্Լ࣠༻ʣ

ᶃ

ᶄ

ᶇ

ᶆ

ᶅ
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อक෦品ɹ1-194

メンテナンス品��ʵスΧϥϩϘοτฤʵ

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

3$1γϦーζ ϝンςφンε෦型式Ϧεト 1�

*9" ϝンςφンε෦型式Ϧεト
表தの/0�はུ֓ਤ内の/0�に૬いたします。

ຊମࣜܕ ᶆλΠϛンάϕϧτʢ�࣠༻ʣ ᶇλΠϛンάϕϧτʢ্Լ࣠༻ʣ

*9"�˘///���� 5#�*9"����� 5#�*9"�����

ຊମࣜܕ Ϟʔλ�࣠/0� ࣜܕ උߟ

*9"�˘///����

ᶃ�࣠ .�*9"�/�����16 ϓʔϦʔ͖

ᶄ�࣠ .�*9"�/����

ᶅ�࣠ .�*9"�/�����16 ϓʔϦʔ͖

˞�࣠ʢճస࣠ʣɺ͓ ٬༷ʹΑΔϞʔλʔ͓ΑͼλΠϛンάϕϧτͷަ͕Ͱ͖·ͤΜɻ
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อक෦品ɹ1-1961-195ɹอक෦品

メンテナンス品��ʵスΧϥϩϘοτฤʵ

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

3$1γϦーζ ϝンςφンε෦型式Ϧεト 1�

ᶃ

ᶇ

ᶅ
ᶄ

ᶆ

ᶈ

*9" ϝンςφンε෦ུ֓ਤ

*XA-□NNN3015
*XA-□NSN3015

ᶃɹୈ�࣠ϞʔλʔϢχοτ
ᶄɹୈ�࣠ϞʔλʔϢχοτ
ᶅɹୈ�࣠ϞʔλʔϢχοτ
ᶆɹୈ�࣠ϞʔλʔϢχοτ
ᶇɹλΠϛンάϕϧτʢ্Լ࣠༻ʣ
ᶈɹλΠϛンάϕϧτʢճస࣠༻ʣ
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อक෦品ɹ1-196

メンテナンス品��ʵスΧϥϩϘοτฤʵ

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

3$1γϦーζ ϝンςφンε෦型式Ϧεト 1�

*9" ϝンςφンε෦型式Ϧεト
表தの/0�はུ֓ਤ内の/0�に૬いたします。

ຊମࣜܕ ᶇλΠϛンάϕϧτʢ্Լ࣠༻ʣ ᶈλΠϛンάϕϧτʢճస࣠༻ʣ

*9"�˘///����
5#�*9"����� 5#�*9"�����

*9"�˘/4/����

ຊମࣜܕ Ϟʔλ�࣠/0� ࣜܕ උߟ

*9"�˘///����

ᶃ̍࣠ .�*9"�/����

ᶄ̎࣠ .�*9"�/����

ᶅ̏࣠ .�*9"�/�����16 ϓʔϦʔ͖

ᶆ̐࣠ .�*9"�/����

*9"�˘/4/����

ᶃ̍࣠ .�*9"�4����

ᶄ̎࣠ .�*9"�4����

ᶅ̏࣠ .�*9"�4�����16 ϓʔϦʔ͖

ᶆ�࣠ .�*9"�4����
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อक෦品ɹ1-1981-197ɹอक෦品

メンテナンス品��ʵスΧϥϩϘοτฤʵ

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

3$1γϦーζ ϝンςφンε෦型式Ϧεト 1�

ᶃ

ᶇ

ᶅ

ᶄ

ᶆ
ᶉ

ᶈ

*9" ϝンςφンε෦ུ֓ਤ

*XA-□NNN45□□
*XA-□NSN45□□
*XA-□NNN60□□
*XA-□NSN60□□

ᶃɹୈ�࣠ϞʔλʔϢχοτ
ᶄɹୈ�࣠ϞʔλʔϢχοτ
ᶅɹୈ�࣠ϞʔλʔϢχοτ
ᶆɹୈ�࣠ϞʔλʔϢχοτ
ᶇɹλΠϛンάϕϧτʢ্Լ࣠༻ʣ
ᶈɹλΠϛンάϕϧτʢճస࣠༻̍ஈʣ
ᶉɹλΠϛンάϕϧτʢճస࣠༻̎ஈʣ
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อक෦品ɹ1-198

メンテナンス品��ʵスΧϥϩϘοτฤʵ

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

3$1γϦーζ ϝンςφンε෦型式Ϧεト 1�

*9" ϝンςφンε෦型式Ϧεト
表தの/0�はུ֓ਤ内の/0�に૬いたします。

ຊମࣜܕ ᶇλΠϛンάϕϧτ
ʢ্Լ࣠༻ʣ

ᶈλΠϛンάϕϧτ
ʢճస࣠༻̍ஈʣ

ᶉλΠϛンάϕϧτ
ʢճస࣠༻̎ஈʣ

*9"�˘///��˘˘

5#�*9"������� 5#�*9"��������� 5#�*9"���������
*9"�˘///��˘˘

*9"�˘/4/��˘˘

*9"�˘/4/��˘˘

ຊମࣜܕ Ϟʔλ�࣠/0� ࣜܕ උߟ

*9"�˘///��˘˘

ᶃ̍࣠ .�*9"�/����

ᶄ̎࣠ .�*9"�/����

ᶅ̏࣠

.�*9"�/�����16
ϓʔϦʔ͖ɺγϦΞϧ/P�ͷඌʹ
7�ͷ͕ࡌهͳ͍ͷɻ
	ྫ
�4&3*"-�/P��#��������

.�*9"�/�����16�7�
ϓʔϦʔ͖ɺγϦΞϧ/P� ͷඌʹ
7�ͷ͕͋ࡌهΔͷɻ
	ྫ
�4&3*"-�/P��#���������7�

ᶆ̐࣠ .�*9"�/�����16 ϓʔϦʔ͖

*9"�˘/4/��˘˘

ᶃ̍࣠ .�*9"�4����

ᶄ̎࣠ .�*9"�4����

ᶅ̏࣠

.�*9"�4�����16
ϓʔϦʔ͖ɺγϦΞϧ/P�ͷඌʹ
7�ͷ͕ࡌهͳ͍ͷɻ
	ྫ
�4&3*"-�/P��#��������

.�*9"�4�����16�7�
ϓʔϦʔ͖ɺγϦΞϧ/P� ͷඌʹ
7�ͷ͕͋ࡌهΔͷɻ
	ྫ
�4&3*"-�/P��#���������7�

ᶆ̐࣠ .�*9"�4�����16 ϓʔϦʔ͖

*9"�˘///��˘˘

ᶃ̍࣠ .�*9"�/����

ᶄ̎࣠ .�*9"�/����

ᶅ̏࣠

.�*9"�/�����16
ϓʔϦʔ͖ɺγϦΞϧ/P� ͷඌʹ
7�ͷ͕ࡌهͳ͍ͷɻ
	ྫ
4&3*"-�/P��#��������

.�*9"�/�����16�7�
ϓʔϦʔ͖ɺγϦΞϧ/P� ͷඌʹ
7�ͷ͕͋ࡌهΔͷɻ
	ྫ
�4&3*"-�/P��#���������7�

ᶆ̐࣠ .�*9"�/�����16 ϓʔϦʔ͖

*9"�˘/4/��˘˘

ᶃ̍࣠ .�*9"�4����

ᶄ̎࣠ .�*9"�4����

ᶅ̏࣠

.�*9"�4�����16
ϓʔϦʔ͖ɺγϦΞϧ/P� ͷඌʹ
7�ͷ͕ࡌهͳ͍ͷɻ
	ྫ
�4&3*"-�/P��#��������

.�*9"�4�����16�7�
ϓʔϦʔ͖ɺγϦΞϧ/P� ͷඌʹ
7�ͷ͕͋ࡌهΔͷɻ
	ྫ
�4&3*"-�/P��#���������7�

ᶆ̐࣠ .�*9"�4�����16 ϓʔϦʔ͖
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อक෦品ɹ1-2001-199ɹอक෦品

メンテナンス品��ʵスΧϥϩϘοτฤʵ

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

*9" ϝンςφンε෦ུ֓ਤ

ᶅ

ᶈ

ᶊ

ᶄ

ᶉ

ᶆ

ᶇ

ᶃ

*XA-4NNN�0□□
*XA-4NSN�0□□
*XA-4NNN100□□
*XA-4NSN100□□

ᶃɹୈ�࣠ϞʔλʔϢχοτ� ᶇɹୈ�࣠༻λΠϛンάϕϧτ
ᶄɹୈ�࣠ϞʔλʔϢχοτ� ᶈɹୈ�࣠༻λΠϛンάϕϧτ
ᶅɹୈ�࣠ϞʔλʔϢχοτ� ᶉɹୈ�࣠༻λΠϛンάϕϧτ
ᶆɹୈ�࣠ϞʔλʔϢχοτ� ᶊɹୈ�࣠༻λΠϛンάϕϧτ
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อक෦品ɹ1-200

メンテナンス品��ʵスΧϥϩϘοτฤʵ

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

&3$γϦーζ ϝンςφンε෦型式Ϧεト 1�

*9" ϝンςφンε෦型式Ϧεト

ຊମࣜܕ Ϟʔλ࣠/0� ࣜܕ උߟ

*9"��///��˘˘

ᶃ�࣠ .�*9"�/�����16 ϓʔϦʔ͖

ᶄ�࣠ .�*9"�/�����16 ϓʔϦʔ͖

ᶅ�࣠ .�*9"�/�����16 ϓʔϦʔ͖

ᶆ�࣠ .�*9"�/����

*9"��///���˘˘

ᶃ�࣠ .�*9"�/������16 ϓʔϦʔ͖

ᶄ�࣠ .�*9"�/������16 ϓʔϦʔ͖

ᶅ�࣠ .�*9"�/������16 ϓʔϦʔ͖

ᶆ�࣠ .�*9"�/�����

*9"��/4/��˘˘

ᶃ�࣠ .�*9"�4�����16 ϓʔϦʔ͖

ᶄ�࣠ .�*9"�4�����16 ϓʔϦʔ͖

ᶅ�࣠ .�*9"�4�����16 ϓʔϦʔ͖

ᶆ�࣠ .�*9"�4����

*9"��/4/���˘˘

ᶃ�࣠ .�*9"�4������16 ϓʔϦʔ͖

ᶄ�࣠ .�*9"�4������16 ϓʔϦʔ͖

ᶅ�࣠ .�*9"�4������16 ϓʔϦʔ͖

ᶆ�࣠ .�*9"�4�����

ຊମࣜܕ ᶇλΠϛンάϕϧτ
	�࣠༻ʣ

ᶈλΠϛンάϕϧτ
	�࣠༻ʣ

ᶉλΠϛンάϕϧτ
	্Լ࣠༻ʣ

ᶊλΠϛンάϕϧτ
	ճస࣠༻ʣ

*9"��///��˘˘ 5#�*9"������/ 5#�*9"������/
5#�*9"���������/

5#�*9"��������
*9"��///���˘˘ 5#�*9"�������/ 5#�*9"�������/

*9"��/4/��˘˘
5#�*9"���������4

5#�*9"������4
5#�*9"���������4

*9"��/4/���˘˘ 5#�*9"�������4

用モーター型式ަ

用タイϛングϕルト型式ަ

表தの/0�はུ֓ਤ内の/0�に૬いたします。
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อक෦品ɹ1-2021-201ɹอक෦品

メンテナンス品��ʵスΧϥϩϘοτฤʵ

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

*9" ϝンςφンε෦ུ֓ਤ

*XA-□NSW3015

*9" ϝンςφンε෦型式Ϧεト
表தの/0�はུ֓ਤ内の/0�に૬いたします。

/0� ෦品໊শ ࣜܕ උߟ

ᶃ 0Ϧンάʢ+�࣠スϓϥΠンΧόʔʣ *9"8�03������

ᶄ 0Ϧンάʢ+�࣠ΞʔϜΧόʔʣ *9"8�03������

ᶅ δϟόϥメンテナンス"44: *9"8�+#"�����������

ᶃɹ0Ϧンάʢ+̎࣠スϓϥΠンΧόʔʣ
ᶄɹ0Ϧンάʢ+̎࣠ΞʔϜΧόʔʣ
ᶅɹδϟόϥメンテナンス"44:

ᶃ

ᶄ

ᶅ
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อक෦品ɹ1-202

メンテナンス品��ʵスΧϥϩϘοτฤʵ

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

*9" ϝンςφンε෦ུ֓ਤ

*XA-□NSW45□□
*XA-□NSW60□□

*9" ϝンςφンε෦型式Ϧεト
表தの/0�はུ֓ਤ内の/0�に૬いたします。

/0� ෦品໊শ ࣜܕ උߟ

ᶃ 0Ϧンάʢ;3࣠μスτΧόʔʣ *9"8�03��������

ᶄ ύοΩンʢ+�࣠ΞʔϜΧόʔ-ʣ *9"8�1,�������

ᶅ δϟόϥメンテナンス"44: *9"8�+#"����������� ;࣠スτϩʔΫ����NN࣌

ᶆ δϟόϥメンテナンス"44: *9"8�+#"��������� ;࣠スτϩʔΫ����NN࣌

ᶄ

ᶃ

���TU࣌ᶆ
���TU࣌ᶅ

ᶃɹ0Ϧンάʢ;3࣠μスτΧόʔʣ
ᶄɹύοΩンʢ+�࣠ΞʔϜΧόʔ-ʣ
ᶅɹδϟόϥメンテナンス"44:ʢ���TU࣌ʣ
ᶆɹδϟόϥメンテナンス"44:ʢ���TU࣌ʣ
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อक෦品ɹ1-2041-203ɹอक෦品

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

86ʢखटϢχットʣ ϝンςφンε෦型式Ϧεト

表தの/0�はུ֓ਤ内の/0�に૬いたします。

ᶅ

ᶄ ᶃ

ᶃ�λΠϛンάϕϧτ
ᶄλΠϛンάϕϧτ
ᶅΞϒιϦηοτ࣏۩

/0� ෦品໊শ λΠϓ ࣜܕ උߟ

ᶃ λΠϛンάϕϧτ
86�4

5#�86�4� γϦΞϧ/P�ͷඌʹ7�ͷ͕ࡌهͳ͍ͷɻ�
	ྫ
�4&3*"-�/P��#��������

5#�86�4� γϦΞϧ/P�ͷඌʹ7�ͷ͕͋ࡌهΔͷɻ�
	ྫ
�4&3*"-�/P��#���������7�

86�. 5#�86�.�

ᶄ λΠϛンάϕϧτ
86�4

ෆՄަ
86�.

ᶅ ΞϒιϦηοτ࣏۩
86�4 +(�864

86�. +(�86.

86ʢखटϢχットʣ ϝンςφンε෦ུ֓ਤ

メンテナンス品��ʵϩϘγϦンμʔฤʵ
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อक෦品ɹ1-204

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
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ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
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ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

MEMO 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 
 

メンテナンス品��ʵϩϘγϦンμʔฤʵ
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อक෦品ɹ1-2061-205ɹอक෦品

メンテナンス品��ʵϩϘγϦンμʔฤʵ

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

3$4γϦーζ ϝンςφンε෦型式Ϧεト 1�

シリーζ
タイプ ステンレスシート型式ɹ※1

モーターストレート モーターંฦ͠ シングルスライダー ダϒルスライダー

RCP6（CR）
RCP6S（CR）

4"�$ 4"�3 S5-6A4-(ストローク) S5-6A4D-(ストローク)
4"�$ 4"�3 S5-6A6-(ストローク) S5-6A6D-(ストローク)
4"�$ 4"�3 S5-6A7-(ストローク) S5-6A7D-(ストローク)
4"�$ 4"�3 S5-6A�-(ストローク) S5-6A�D-(ストローク)
84"��$ 84"��3 S5-6WA10-（ストローク） ʵ
84"��$ 84"��3 S5-6WA12-（ストローク） ʵ
84"��$ 84"��3 S5-6WA14-（ストローク） ʵ
84"��$ 84"��3 S5-6WA16-（ストローク） ʵ
(345�$ (345�3 ʵ S5-6A6D-(ストローク)
(345�$ (345�3 ʵ S5-6A7D-(ストローク)

RCP5（CR）

4"�$ 4"�3 S5-5A4-（ストローク） ʵ
4"�$ 4"�3 S5-5A6-（ストローク） ʵ
4"�$ 4"�3 S5-5A7-（ストローク） ʵ
#"� S5-5#A4-（ストローク） ʵ
#"� S5-5#A6-（ストローク） ʵ
#"� S5-5#A7-（ストローク） ʵ

RCP4

4"�$ 4"�3 S5-4A3-（ストローク） ʵ
4"�$ 4"�3 S5-4A5-(ストローク) S5-4A5D-(ストローク)
4"�$ 4"�3 S5-4A6-(ストローク) S5-4A6D-(ストローク)
4"�$ 4"�3 S5-4A7-(ストローク) S5-4A7D-(ストローク)

RCP4CR

4"�$ S5-4A3-（ストローク） ʵ
4"�$ S5-4A5-(ストローク) S5-4A5D-(ストローク)
4"�$ S5-4A6-(ストローク) S5-4A6D-(ストローク)
4"�$ S5-4A7-(ストローク) S5-4A7D-(ストローク)

RCP3

4"�$ 4"�3 S5-3A3-（ストローク） ʵ
4"�$ 4"�3 S5-3A4-（ストローク） ʵ
4"�$ 4"�3 S5-3A5-（ストローク） ʵ
4"�$ 4"�3 S5-3A6-（ストローク） ʵ

RCP2

4"�$ 4"�3 S5-2A5-(ストローク) S5-2A5D-(ストローク)
4"�$ 4"�3 S5-2A6-(ストローク) S5-2A6D-(ストローク)
4"�$ 4"�3 S5-2A7-(ストローク) S5-2A7D-(ストローク)
44�$ 44�3 S5-SS1-(ストローク) S5-SS1D-(ストローク)
44�$�)4�$ 44�3�)4�3 S5-S.1-(ストローク) S5-S.1D-(ストローク)

RCP2CR

4"�$ 4"�3 S5-2A5-(ストローク) S5-2A5D-(ストローク)
4"�$ 4"�3 S5-2A6-(ストローク) S5-2A6D-(ストローク)
4"�$ 4"�3 S5-2A7-(ストローク) S5-2A7D-(ストローク)
44�$ 44�3 S5-SS2-(ストローク) S5-SS2D-(ストローク)
44�$�)4�$ 44�3�)4�3 S5-S.2-(ストローク) S5-S.2D-(ストローク)

用ステンレスシートަ （1）

˞�ɹスτϩʔΫදهʹ͍ͭͯ
ɹɹ��ΞΫνϡΤʔλʔࣜܕͷスτϩʔΫΛͦͷ··༻͠·͢ɻ

3$1γϦーζ ϝンςφンε෦型式Ϧεト
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อक෦品ɹ1-206

メンテナンス品��ʵϩϘγϦンμʔฤʵ

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の
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方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

3$4γϦーζ ϝンςφンε෦型式Ϧεト 1�

シリーζ
タイプ έーϒル

औग़͠
ํ

モーター型式 カップ
リング



プーリー
 උߟ

サイζ エンコーダー ϒレーΩͳ͠ ϒレーΩ͖

RCP6（CR）

4"�$

όοテϦʔ
Ϩス
Ξϒι

্ଆ༷
ӈଆ༷
༷ଆࠨ
Լଆ༷

RC16-.6SR5A4C-˚ RC16-.6SR5A4C-#-˚ ˓ ϞʔλʔϢχοτࣜܕ
˞ϞʔλʔΧόʔ͖
˞˚ͷதʹέʔϒϧऔग़͠ํ
ʢະهೖɿඪ४
ɹ̘̟ ɿ্̩ ଆ༷ɹ̘̟ ɿ̧ӈଆ༷
ɹ̘̟ ɿ̡ࠨ ଆ༷ɹ̘̟ ɿ̗Լଆ༷ʣ
ɹ͍ͣΕ͔͕ೖΓ·͢ɻ

4"�$�(345�$ RC16-.6SR5A6C-˚ RC16-.6SR5A6C-#-˚ ˓

4"�$�(345�$ RC16-.6S5A7C-˚ RC16-.6S5A7C-#-˚ ˓

4"�$ RC16-.6SA�C-˚ RC16-.6SA�C-#-˚ ˓

4"�3

ʕ

RC16-.6SR5A4WSRA10R-16 RC16-.6SR5A4WSRA10R-#-16 ˓

Ϟʔλʔ୯ମࣜܕ
4"�3�(345�3 RC16-.6SR5A6WSRA12R-16 RC16-.6SR5A6WSRA12R-#-16 ˓

4"�3�(345�3 RC16-.6S5A7WSA14R-16 RC16-.6S5A7WSA14R-#-16 ˓

4"�3 RC16-.6SA�R-16 RC16-.6SA�R-#-16 ˓

84"��$
্ଆ༷
ӈଆ༷
༷ଆࠨ
Լଆ༷

RC16-.6WSRA10C-˚ RC16-.6WSRA10C-#-˚ ˓ ϞʔλʔϢχοτࣜܕ
˞ϞʔλʔΧόʔ͖
˞˚ͷதʹέʔϒϧऔग़͠ํ
ʢະهೖɿඪ४
ɹ̘̟ ɿ্̩ ଆ༷ɹ̘̟ ɿ̧ӈଆ༷
ɹ̘̟ ɿ̡ࠨ ଆ༷ɹ̘̟ ɿ̗Լଆ༷ʣ
ɹ͍ͣΕ͔͕ೖΓ·͢ɻ

84"��$ RC16-.6WSRA12C-˚ RC16-.6WSRA12C-#-˚ ˓

84"��$ RC16-.6WSA14C-˚ RC16-.6WSA14C-#-˚ ˓

84"��$ RC16-.6WSA16C-˚ RC16-.6WSA16C-#-˚ ˓

84"��3

ʕ

RC16-.6SR5A4WSRA10R-16 RC16-.6SR5A4WSRA10R-#-16 ˓

Ϟʔλʔ୯ମࣜܕ
84"��3 RC16-.6SR5A6WSRA12R-16 RC16-.6SR5A6WSRA12R-#-16 ˓

84"��3 RC16-.6S5A7WSA14R-16 RC16-.6S5A7WSA14R-#-16 ˓

84"��3 RC16-.6WSA16R-16 RC16-.6WSA16R-#-16 ˓

3"�$
্ଆ༷
ӈଆ༷
༷ଆࠨ
Լଆ༷

RC16-.6SR5A4C-˚ RC16-.6SR5A4C-#-˚ ˓ ��ϞʔλʔϢχοτࣜܕ
˞ϞʔλʔΧόʔ͖
˞˚ͷதʹέʔϒϧऔग़͠ํ
ʢະهೖɿඪ४
ɹ̘̟ ɿ্̩ ଆ༷ɹ̘̟ ɿ̧ӈଆ༷
ɹ̘̟ ɿ̡ࠨ ଆ༷ɹ̘̟ ɿ̗Լଆ༷ʣ
ɹ͍ͣΕ͔͕ೖΓ·͢ɻ

3"�$ RC16-.6SR5A6C-˚ RC16-.6SR5A6C-#-˚ ˓

3"�$ RC16-.6RA7C-˚ RC16-.6RA7C-#-˚ ˓

3"�$ RC16-.6RA�C RC16-.6RA�C-# ˓

Ϟʔλʔ୯ମࣜܕ

3"�3

ʕ

RC16-.6SR5A4WSRA10R-16 RC16-.6SR5A4WSRA10R-#-16 ˓

3"�3 RC16-.6SR5A6WSRA12R-16 RC16-.6SR5A6WSRA12R-#-16 ˓

3"�3 RC16-.6RA7WRA14R-16 RC16-.6RA7WRA14R-#-16 ˓

3"�3 RC16-.6RA�WRA16R-16 RC16-.6RA�WRA16R-#-16 ˓

83"��$
্ଆ༷
ӈଆ༷
༷ଆࠨ
Լଆ༷

RC16-.6WSRA10C-˚ RC16-.6WSRA10C-#-˚ ˓ ϞʔλʔϢχοτࣜܕ
˞ϞʔλʔΧόʔ͖
˞˚ͷதʹέʔϒϧऔग़͠ํ
ʢະهೖɿඪ४
ɹ̘̟ ɿ্̩ ଆ༷ɹ̘̟ ɿ̧ӈଆ༷
ɹ̘̟ ɿ̡ࠨ ଆ༷ɹ̘̟ ɿ̗Լଆ༷ʣ
ɹ͍ͣΕ͔͕ೖΓ·͢ɻ

83"��$ RC16-.6WSRA12C-˚ RC16-.6WSRA12C-#-˚ ˓

83"��$ RC16-.6WRA14C-˚ RC16-.6WRA14C-#-˚ ˓

83"��$ RC16-.6WRA16C-˚ RC16-.6WRA16C-#-˚ ˓

83"��3

ʕ

RC16-.6SR5A4WSRA10R-16 RC16-.6SR5A4WSRA10R-#-16 ˓

Ϟʔλʔ୯ମࣜܕ
83"��3 RC16-.6SR5A6WSRA12R-16 RC16-.6SR5A6WSRA12R-#-16 ˓

83"��3 RC16-.6RA7WRA14R-16 RC16-.6RA7WRA14R-#-16 ˓

83"��3 RC16-.6RA�WRA16R-16 RC16-.6RA�WRA16R-#-16 ˓

33"�$
্ଆ༷
ӈଆ༷
༷ଆࠨ
Լଆ༷

RC16-.6SR5A4C-˚ RC16-.6SR5A4C-#-˚ ˓ ��ϞʔλʔϢχοτࣜܕ
˞ϞʔλʔΧόʔ͖
˞˚ͷதʹέʔϒϧऔग़͠ํ
ʢະهೖɿඪ४
ɹ̘̟ ɿ্̩ ଆ༷ɹ̘̟ ɿ̧ӈଆ༷
ɹ̘̟ ɿ̡ࠨ ଆ༷ɹ̘̟ ɿ̗Լଆ༷ʣ
ɹ͍ͣΕ͔͕ೖΓ·͢ɻ

33"�$ RC16-.6SR5A6C-˚ RC16-.6SR5A6C-#-˚ ˓

33"�$ RC16-.6RA7C-˚ RC16-.6RA7C-#-˚ ˓

33"�$ RC16-.6RA�C RC16-.6RA�C-# ˓

Ϟʔλʔ୯ମࣜܕ

33"�3

ʕ

RC16-.6SR5A4WSRA10R-16 RC16-.6SR5A4WSRA10R-#-16 ˓

33"�3 RC16-.6SR5A6WSRA12R-16 RC16-.6SR5A6WSRA12R-#-16 ˓

33"�3 RC16-.6RA7WRA14R-16 RC16-.6RA7WRA14R-#-16 ˓

33"�3 RC16-.6RA�WRA16R-16 RC16-.6RA�WRA16R-#-16 ˓

5"�$ ্ଆ༷
ӈଆ༷
༷ଆࠨ
Լଆ༷

RC16-.6SR5A4C-˚ RC16-.6SR5A4C-#-˚ ˓ ��ϞʔλʔϢχοτࣜܕ
˞ϞʔλʔΧόʔ͖
˞˚ͷதʹέʔϒϧऔग़͠ํ
ʢະهೖɿඪ४
ɹ̘̟ ɿ্̩ ଆ༷ɹ̘̟ ɿ̧ӈଆ༷
ɹ̘̟ ɿ̡ࠨ ଆ༷ɹ̘̟ ɿ̗Լଆ༷ʣ
ɹ͍ͣΕ͔͕ೖΓ·͢ɻ

5"�$ RC16-.6SR5A6C-˚ RC16-.6SR5A6C-#-˚ ˓

5"�$ RC16-.6S5A7C-˚ RC16-.6S5A7C-#-˚ ˓

5"�3

ʕ

RC16-.6SR5A4WSRA10R-16 RC16-.6SR5A4WSRA10R-#-16 ˓

Ϟʔλʔ୯ମ�3"5ࣜܕ RC16-.6SR5A6WSRA12R-16 RC16-.6SR5A6WSRA12R-#-16 ˓

5"�3 RC16-.6S5A7WSA14R-16 RC16-.6S5A7WSA14R-#-16 ˓

用モーターަ （2）
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อक෦品ɹ1-2081-207ɹอक෦品

メンテナンス品��ʵϩϘγϦンμʔฤʵ

注
意
事
項
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イ

製
品
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ン
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図

メ
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テ
ナ
ン
ス
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シリーζ タイプ モーター
ંฦ͠ํ

έーϒル
औग़͠ํ

モーター型式
උߟ

ϒレーΩͳ͠ ϒレーΩ͖

RCP6
(パルスプレス)

33"�3

௨ڞӈࠨ ఆͳ͠ࢦ RC16-.6114R RC16-.6114R-#

ଆࠨ

Լଆ RC16-.6114R-C+#-.L RC16-.6114R-#-C+#-.L

֎ଆ RC16-.6114R-C+O-.L RC16-.6114R-#-C+O-.L

্ଆ RC16-.6114R-C+5-.L RC16-.6114R-#-C+5-.L

ӈଆ

Լଆ RC16-.6114R-C+#-.R RC16-.6114R-#-C+#-.R

֎ଆ RC16-.6114R-C+O-.R RC16-.6114R-#-C+O-.R

্ଆ RC16-.6114R-C+5-.R RC16-.6114R-#-C+5-.R

33"�3

ଆࠨ

ఆͳ͠ࢦ RC16-.6116R-.L RC16-.6116R-#-.L

Լଆ RC16-.6116R-C+#-.L RC16-.6116R-#-C+#-.L

֎ଆ RC16-.6116R-C+O-.L RC16-.6116R-#-C+O-.L

্ଆ RC16-.6116R-C+5-.L RC16-.6116R-#-C+5-.L

ӈଆ

ఆͳ͠ࢦ RC16-.6116R-.R RC16-.6116R-#-.R

Լଆ RC16-.6116R-C+#-.R RC16-.6116R-#-C+#-.R

֎ଆ RC16-.6116R-C+O-.R RC16-.6116R-#-C+O-.R

্ଆ RC16-.6116R-C+5-.R RC16-.6116R-#-C+5-.R

33"�3

ଆࠨ

ఆͳ͠ࢦ RC16-.6117R-.L RC16-.6117R-#-.L

Լଆ RC16-.6117R-C+#-.L RC16-.6117R-#-C+#-.L

֎ଆ RC16-.6117R-C+O-.L RC16-.6117R-#-C+O-.L

্ଆ RC16-.6117R-C+5-.L RC16-.6117R-#-C+5-.L

ӈଆ

ఆͳ͠ࢦ RC16-.6117R-.R RC16-.6117R-#-.R

Լଆ RC16-.6117R-C+#-.R RC16-.6117R-#-C+#-.R

֎ଆ RC16-.6117R-C+O-.R RC16-.6117R-#-C+O-.R

্ଆ RC16-.6117R-C+5-.R RC16-.6117R-#-C+5-.R

RCP6 35'.- ௨ڞӈࠨ

ఆͳࢦ �͠
্ଆ�
ӈଆ�
ଆࠨ

RC16-.6R5'.L RC16-.6R5'.L#

έʔϒϧऔग़͠ํ�
͓٬༷ʹͯ�

ม͢ߋΔ͜ͱ͕ՄͰ͢ɻ
खॱʹ͖ͭ·ͯ͠ɺ�
୲Ӧۀ·Ͱ�
͝࿈བྷ͍ͩ͘͞ɻ

用モーターަ （2）
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リング



プーリー
 උߟ

サイζ エンコーダー ϒレーΩͳ͠ ϒレーΩ͖

RCP6S（CR）

4"�$

όοテϦʔ
Ϩス
Ξϒι

্ଆ༷
ӈଆ༷
༷ଆࠨ
Լଆ༷

RC16S-.6SR5A4C-˚ RC16S-.6SR5A4C-#-˚ ˓ ϞʔλʔϢχοτࣜܕ
˞ϞʔλʔΧόʔ͖
˞˚ͷதʹέʔϒϧऔग़͠ํ
ʢະهೖɿඪ४
ɹ̘̟ ɿ্̩ ଆ༷ɹ̘̟ ɿ̧ӈଆ༷
ɹ̘̟ ɿ̡ࠨ ଆ༷ɹ̘̟ ɿ̗Լଆ༷ʣ
ɹ͍ͣΕ͔͕ೖΓ·͢ɻ

4"�$�(345�$ RC16S-.6SR5A6C-˚ RC16S-.6SR5A6C-#-˚ ˓

4"�$�(345�$ RC16S-.6S5A7C-˚ RC16S-.6S5A7C-#-˚ ˓

4"�$ RC16S-.6SA�C-˚ RC16S-.6SA�C-#-˚ ˓

4"�3

֎ଆ༷

RC16-.6SR5A4WSRA10R-16 RC16-.6SR5A4WSRA10R-#-16 ˓

Ϟʔλʔ୯ମࣜܕ
4"�3�(345�3 RC16-.6SR5A6WSRA12R-16 RC16-.6SR5A6WSRA12R-#-16 ˓

4"�3�(345�3 RC16-.6S5A7WSA14R-16 RC16-.6S5A7WSA14R-#-16 ˓

4"�3 RC16-.6SA�R-16 RC16-.6SA�R-#-16 ˓

84"��$
্ଆ༷
ӈଆ༷
༷ଆࠨ
Լଆ༷

RC16S-.6WSRA10C-˚ RC16S-.6WSRA10C-#-˚ ˓ ϞʔλʔϢχοτࣜܕ
˞ϞʔλʔΧόʔ͖
˞˚ͷதʹέʔϒϧऔग़͠ํ
ʢະهೖɿඪ४
ɹ̘̟ ɿ্̩ ଆ༷ɹ̘̟ ɿ̧ӈଆ༷
ɹ̘̟ ɿ̡ࠨ ଆ༷ɹ̘̟ ɿ̗Լଆ༷ʣ
ɹ͍ͣΕ͔͕ೖΓ·͢ɻ

84"��$ RC16S-.6WSRA12C-˚ RC16S-.6WSRA12C-#-˚ ˓

84"��$ RC16S-.6WSA14C-˚ RC16S-.6WSA14C-#-˚ ˓

84"��$ RC16S-.6WSA16C-˚ RC16S-.6WSA16C-#-˚ ˓

84"��3

֎ଆ༷

RC16-.6SR5A4WSRA10R-16 RC16-.6SR5A4WSRA10R-#-16 ˓

Ϟʔλʔ୯ମࣜܕ
84"��3 RC16-.6SR5A6WSRA12R-16 RC16-.6SR5A6WSRA12R-#-16 ˓

84"��3 RC16-.6S5A7WSA14R-16 RC16-.6S5A7WSA14R-#-16 ˓

84"��3 RC16-.6WSA16R-16 RC16-.6WSA16R-#-16 ˓

3"�$
্ଆ༷
ӈଆ༷
༷ଆࠨ
Լଆ༷

RC16S-.6SR5A4C-˚ RC16S-.6SR5A4C-#-˚ ˓ ��ϞʔλʔϢχοτࣜܕ
˞ϞʔλʔΧόʔ͖
˞˚ͷதʹέʔϒϧऔग़͠ํ
ʢະهೖɿඪ४
ɹ̘̟ ɿ্̩ ଆ༷ɹ̘̟ ɿ̧ӈଆ༷
ɹ̘̟ ɿ̡ࠨ ଆ༷ɹ̘̟ ɿ̗Լଆ༷ʣ
ɹ͍ͣΕ͔͕ೖΓ·͢ɻ

3"�$ RC16S-.6SR5A6C-˚ RC16S-.6SR5A6C-#-˚ ˓

3"�$ RC16S-.6RA7C-˚ RC16S-.6RA7C-#-˚ ˓

3"�$ RC16-.6RA�C RC16-.6RA�C-# ˓

Ϟʔλʔ୯ମࣜܕ

3"�3

֎ଆ༷

RC16-.6SR5A4WSRA10R-16 RC16-.6SR5A4WSRA10R-#-16 ˓

3"�3 RC16-.6SR5A6WSRA12R-16 RC16-.6SR5A6WSRA12R-#-16 ˓

3"�3 RC16-.6RA7WRA14R-16 RC16-.6RA7WRA14R-#-16 ˓

3"�3 RC16-.6RA�WRA16R-16 RC16-.6RA�WRA16R-#-16 ˓

83"��$
্ଆ༷
ӈଆ༷
༷ଆࠨ
Լଆ༷

RC16S-.6WSRA10C-˚ RC16S-.6WSRA10C-#-˚ ˓ ϞʔλʔϢχοτࣜܕ
˞ϞʔλʔΧόʔ͖
˞˚ͷதʹέʔϒϧऔग़͠ํ
ʢະهೖɿඪ४
ɹ̘̟ ɿ্̩ ଆ༷ɹ̘̟ ɿ̧ӈଆ༷
ɹ̘̟ ɿ̡ࠨ ଆ༷ɹ̘̟ ɿ̗Լଆ༷ʣ
ɹ͍ͣΕ͔͕ೖΓ·͢ɻ

83"��$ RC16S-.6WSRA12C-˚ RC16S-.6WSRA12C-#-˚ ˓

83"��$ RC16S-.6WRA14C-˚ RC16S-.6WRA14C-#-˚ ˓

83"��$ RC16S-.6WRA16C-˚ RC16S-.6WRA16C-#-˚ ˓

83"��3

֎ଆ༷

RC16-.6SR5A4WSRA10R-16 RC16-.6SR5A4WSRA10R-#-16 ˓

Ϟʔλʔ୯ମࣜܕ
83"��3 RC16-.6SR5A6WSRA12R-16 RC16-.6SR5A6WSRA12R-#-16 ˓

83"��3 RC16-.6RA7WRA14R-16 RC16-.6RA7WRA14R-#-16 ˓

83"��3 RC16-.6RA�WRA16R-16 RC16-.6RA�WRA16R-#-16 ˓

33"�$
্ଆ༷
ӈଆ༷
༷ଆࠨ
Լଆ༷

RC16S-.6SR5A4C-˚ RC16S-.6SR5A4C-#-˚ ˓ ��ϞʔλʔϢχοτࣜܕ
˞ϞʔλʔΧόʔ͖
˞˚ͷதʹέʔϒϧऔग़͠ํ
ʢະهೖɿඪ४
ɹ̘̟ ɿ্̩ ଆ༷ɹ̘̟ ɿ̧ӈଆ༷
ɹ̘̟ ɿ̡ࠨ ଆ༷ɹ̘̟ ɿ̗Լଆ༷ʣ
ɹ͍ͣΕ͔͕ೖΓ·͢ɻ

33"�$ RC16S-.6SR5A6C-˚ RC16S-.6SR5A6C-#-˚ ˓

33"�$ RC16S-.6RA7C-˚ RC16S-.6RA7C-#-˚ ˓

33"�$ RC16-.6RA�C RC16-.6RA�C-# ˓

Ϟʔλʔ୯ମࣜܕ

33"�3

֎ଆ༷

RC16-.6SR5A4WSRA10R-16 RC16-.6SR5A4WSRA10R-#-16 ˓

33"�3 RC16-.6SR5A6WSRA12R-16 RC16-.6SR5A6WSRA12R-#-16 ˓

33"�3 RC16-.6RA7WRA14R-16 RC16-.6RA7WRA14R-#-16 ˓

33"�3 RC16-.6RA�WRA16R-16 RC16-.6RA�WRA16R-#-16 ˓

5"�$ ্ଆ༷
ӈଆ༷
༷ଆࠨ
Լଆ༷

RC16S-.6SR5A4C-˚ RC16S-.6SR5A4C-#-˚ ˓ ��ϞʔλʔϢχοτࣜܕ
˞ϞʔλʔΧόʔ͖
˞˚ͷதʹέʔϒϧऔग़͠ํ
ʢະهೖɿඪ४
ɹ̘̟ ɿ্̩ ଆ༷ɹ̘̟ ɿ̧ӈଆ༷
ɹ̘̟ ɿ̡ࠨ ଆ༷ɹ̘̟ ɿ̗Լଆ༷ʣ
ɹ͍ͣΕ͔͕ೖΓ·͢ɻ

5"�$ RC16S-.6SR5A6C-˚ RC16S-.6SR5A6C-#-˚ ˓

5"�$ RC16S-.6S5A7C-˚ RC16S-.6S5A7C-#-˚ ˓

5"�3

֎ଆ༷

RC16-.6SR5A4WSRA10R-16 RC16-.6SR5A4WSRA10R-#-16 ˓

Ϟʔλʔ୯ମ�3"5ࣜܕ RC16-.6SR5A6WSRA12R-16 RC16-.6SR5A6WSRA12R-#-16 ˓

5"�3 RC16-.6S5A7WSA14R-16 RC16-.6S5A7WSA14R-#-16 ˓

用モーターަ （2）
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ํ

モーター型式 カップ
リング



プーリー
 උߟ

サイζ エンコーダー ϒレーΩͳ͠ ϒレーΩ͖

RCP5（CR）

4"�$

όοテϦʔϨス
Ξϒι

্ଆ༷
ӈଆ༷
༷ଆࠨ
Լଆ༷

RC15-.6SRA4A-˚ RC15-.6SRA4A-#-˚ ˓

ϞʔλʔϢχοτࣜܕ
˞ϞʔλʔΧόʔ͖
˞˚ͷதʹέʔϒϧ
औग़͠ํ
ʢະهೖɿඪ४
ɹ̘̟ ɿ্̩ ଆ༷
ɹ̘̟ ɿ̧ӈଆ༷
ɹ̘̟ ɿ̡ࠨ ଆ༷
ɹ̘̟ ɿ̗Լଆ༷
ɹ̘̟ ɿ̤֎ଆ༷ʣ
ɹ͍ͣΕ͔͕ೖΓ·͢ɻ
˞˘ͷதʹϞʔλʔ
ɹંฦ͠ํ
ɹʢ̢̡ ɿࠨ ંฦ༷͠
ɹ̢ ɿ̧ӈંฦ༷͠ʣ
ɹ͕ೖΓ·͢ɻ

4"�$ RC15-.6SRA6A-˚ RC15-.6SRA6A-#-˚ ˓

4"�$ RC15-.6SA7A-˚ RC15-.6SA7A-#-˚ ˓

4"�3
্ଆ༷
Լଆ༷
֎ଆ༷

RC15-.6SRA4A-˚-□ RC15-.6SRA4A-#-˚-□ ˓

4"�3 RC15-.6SRA6A-˚-□ RC15-.6SRA6A-#-˚-□ ˓

4"�3 RC15-.6SA7A-˚-□ RC15-.6SA7A-#-˚-□ ˓

3"�$
্ଆ༷
ӈଆ༷
༷ଆࠨ
Լଆ༷

RC15-.6SRA4A-˚ RC15-.6SRA4A-#-˚ ˓

3"�$ RC15-.6SRA6A-˚ RC15-.6SRA6A-#-˚ ˓

3"�$ RC15-.6RA7A-˚ RC15-.6RA7A-#-˚ ˓

3"�$ ʵ RC15-.6RA�A RC15-.6RA�A-# ˓
Ϟʔλʔ୯ମࣜܕ

3"��$ ʵ RC15-.6RA10A RC15-.6RA10A-# ˓

3"�3

্ଆ༷
Լଆ༷
֎ଆ༷

RC15-.6SRA4A-˚-□ RC15-.6SRA4A-#-˚-□ ˓
ϞʔλʔϢχοτࣜܕ
˞ϞʔλʔΧόʔ͖
˞˚ͷதʹέʔϒϧ
औग़͠ํ
ʢະهೖɿඪ४
ɹ̘̟ ɿ্̩ ଆ༷
ɹ̘̟ ɿ̧ӈଆ༷
ɹ̘̟ ɿ̡ࠨ ଆ༷
ɹ̘̟ ɿ̗Լଆ༷
ɹ̘̟ ɿ̤֎ଆ༷ʣ
ɹ͍ͣΕ͔͕ೖΓ·͢ɻ
˞˛ͷதʹέʔϒϧ
औग़͠ํ
�ʢ̘̟ ɿ্̩ ଆ༷
ɹ̘̟ ɿ̧ӈଆ༷
ɹ̘̟ ɿ̡ࠨ ଆ༷
ɹ̘̟ ɿ̗Լଆ༷ʣ
ɹ͍ͣΕ͔͕ೖΓ·͢ɻ
˞˘ͷதʹϞʔλʔ
ɹંฦ͠ํ
ɹʢ̢̡ ɿࠨ ંฦ༷͠
ɹ̢ ɿ̧ӈંฦ༷͠ʣ
ɹ͕ೖΓ·͢ɻ

3"�3 RC15-.6SRA6A-˚-□ RC15-.6SRA6A-#-˚-□ ˓

3"�3 RC15-.6RA7A-˚-□ RC15-.6RA7A-#-˚-□ ˓

3"�3 RC15-.6RA�A-˚-□-16 RC15-.6RA�A-#-˚-□-16 ˓

3"��3 RC15-.6RA10A-˚-□-16 RC15-.6RA10A-#-˚-□-16 ˓

#"�

্ଆ༷
ӈଆ༷
༷ଆࠨ
Լଆ༷

RC15-.6#A4A-˛-16 RC15-.6#A4A-#-˛-16 ˓

#"�6 RC15-.6#A4A-˛-6-16 RC15-.6#A4A-#-˛-6-16 ˓

#"� RC15-.6#A6A-˛-16 RC15-.6#A6A-#-˛-16 ˓

#"�6 RC15-.6#A6A-˛-6-16 RC15-.6#A6A-#-˛-6-16 ˓

#"� RC15-.6#A7A-˛-16 RC15-.6#A7A-#-˛-16 ˓

#"�6 RC15-.6#A7A-˛-6-16 RC15-.6#A7A-#-˛-6-16 ˓

RCP4

4"�$

ΠンΫϦ

ʵ RC14-.6SA3-˓ RC14-.6SA3-#-˓ ˓
ϞʔλʔϢχοτࣜܕ
˞ϞʔλʔΧόʔ͖
˞˚ͷதʹέʔϒϧ
औग़͠ํ
ʢະهೖɿඪ४
ɹ̘̟ ɿ্̩ ଆ༷
ɹ̘̟ ɿ̧ӈଆ༷
ɹ̘̟ ɿ̡ࠨ ଆ༷
ɹ̘̟ ɿ̗Լଆ༷
ɹ̘̟ ɿ̤֎ଆ༷ʣ
ɹ͕ೖΓ·͢ɻ
˞˘ͷதʹϞʔλʔ
ɹંฦ͠ํ
ɹʢ̢̡ ɿࠨ ંฦ༷͠
ɹ̢ ɿ̧ӈંฦ༷͠ʣ
ɹ͕ೖΓ·͢ɻ
˞�˓ ͷதʹ4"�
༻ͷݪ֬ೝηン
αʔʢ)4-ɿݪ
֬ೝηンαʔ ࠨ@
ଆɺ)43ɿݪ
֬ೝηンαʔ @ӈ
ଆʣ

ɹ͕ೖΓ·͢ɻ
ɹ�ͳ͓ɺ4"�3ͷ
߹ɺϞʔλʔંฦ
ɹ�͠ �ݪΑΓʹํ
֬ೝηンαͷ͖�
�ఆʢ.-ʹ)43ɺݻ͕
.3ʹ)4-ʣͱ
ͳΓ·͢ɻ
˞�̝ ͷதʹ3"�༻�
ͷݪ֬ೝηンαʔ
ʢ)4ʣ͕ ೖΓ·͢ɻ

4"�$ ্ଆ༷
ӈଆ༷
༷ଆࠨ
Լଆ༷

RC14-.6SA56-˚ RC14-.6SA56-#-˚ ˓

4"�$ RC14-.6SA56-˚ RC14-.6SA56-#-˚ ˓

4"�$ RC14-.6SA7-˚ RC14-.6SA7-#-˚ ˓

4"�3 ʵ RC14-.6SA3-˓-□ RC14-.6SA3-#-˓-□ ˓

4"�3
্ଆ༷
Լଆ༷
֎ଆ༷

RC14-.6RA5-˚-□ RC14-.6RA5-#-˚-□ ˓

4"�3 RC14-.6RA5-˚-□ RC14-.6RA5-#-˚-□ ˓

4"�3 RC14-.6SA7-˚-□ RC14-.6SA7-#-˚-□ ˓

3"�$ ʵ RC14-.6RA3-˔ RC14-.6RA3-#-˔ ˓

3"�$

্ଆ༷
ӈଆ༷
༷ଆࠨ
Լଆ༷

RC14-.6RA5-˚ RC14-.6RA5-#-˚ ˓
3"�$
༷ਪྗߴ ʵ RC14-.6RA5S-#-˚ ˓

3"�$ RC14-.6RA6-˚ RC14-.6RA6-#-˚ ˓
3"�$
༷ਪྗߴ ʵ RC14-.6RA6S-#-˚ ˓

3"�3 ʵ RC14-.6RA3-˔-□ RC14-.6RA3-#-˔-□ ˓

3"�3 ্ଆ༷
Լଆ༷
֎ଆ༷

RC14-.6RA5-˚-□ RC14-.6RA5-#-˚-□ ˓

3"�3 RC14-.6RA6-˚-□ RC14-.6RA6-#-˚-□ ˓

RCP4CR

4"�$

ΠンΫϦ

ʵ RC14-.6SA3-˓ RC14-.6SA3-#-˓ ˓

4"�$ ্ଆ༷
ӈଆ༷
༷ଆࠨ
Լଆ༷

RC14-.6SA56-˚ RC14-.6SA56-#-˚ ˓

4"�$ RC14-.6SA56-˚ RC14-.6SA56-#-˚ ˓

4"�$ RC14-.6SA7-˚ RC14-.6SA7-#-˚ ˓

用モーターަ （2）
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3$4γϦーζ ϝンςφンε෦型式Ϧεト 1�

シリーζ
タイプ έーϒル

औग़͠
ํ

モーター型式 カップ
リング



プーリー
 උߟ

サイζ エンコーダー ϒレーΩͳ͠ ϒレーΩ͖

RCP3

4"�"$

ΠンΫϦ

ʵ RC13-.600A ʵ ˓

ϞʔλʔϢχοτࣜܕ

˞ϞʔλʔΧόʔ͖
˞˚ͷதʹέʔϒϧ
औग़͠ํ
ʢະهೖɿඪ४
ɹ̘̟ ɿ্̩ ଆ༷
ɹ̘̟ ɿ̧ӈଆ༷
ɹ̘̟ ɿ̡ࠨ ଆ༷
ɹ̘̟ ɿ̗Լଆ༷
ɹ̘̟ ɿ̤֎ଆ༷ʣ
ɹ͍ͣΕ͔͕ೖΓ·͢ɻ
˞˘ͷதʹϞʔλʔ
ɹંฦ͠ํ
ɹʢ̢̡ ɿࠨ ંฦ༷͠
ɹ̢ ɿ̧ӈંฦ༷͠ʣ
ɹ͕ೖΓ·͢ɻ

4"�#$ ʵ RC13-.600A ʵ ˓
4"�$ ্ଆ༷

ӈଆ༷
༷ଆࠨ
Լଆ༷

RC13-.61A-˚ RC13-.61A-#-˚ ˓
4"�$ RC13-.62A-˚ RC13-.62A-#-˚ ˓
4"�$ RC13-.63A-˚ RC13-.63A-#-˚ ˓
4"�$ RC13-.63A-˚ RC13-.63A-#-˚ ˓
4"�"3 ʵ RC13-.600# ʵ ˓
4"�#3 ʵ RC13-.600# ʵ ˓
4"�3

্ଆ༷
Լଆ༷
֎ଆ༷

RC13-.61#-˚-□ RC13-.61#-#-˚-□ ˓
4"�3 RC13-.62#-˚-□ RC13-.62#-#-˚-□ ˓
4"�3 RC13-.63#-˚-□ RC13-.63#-#-˚-□ ˓
4"�3 RC13-.63#-˚-□ RC13-.63#-#-˚-□ ˓
3"�"$ ʵ RC13-.600A RC13-.600A-# ˓
3"�"$
ਪྗϞʔλߴ ʵ RC13-.600SA RC13-.600SA-# ˓

3"�#$ ʵ RC13-.600A RC13-.600A-# ˓
3"�#$
ਪྗϞʔλߴ ʵ RC13-.600SA RC13-.600SA-# ˓

3"�"3 ʵ RC13-.600# RC13-.600#-# ˓
3"�"3
ਪྗϞʔλߴ ʵ RC13-.600S# RC13-.600S#-# ˓

3"�#3 ʵ RC13-.600# RC13-.600#-# ˓
3"�#3
ਪྗϞʔλߴ ʵ RC13-.600S# RC13-.600S#-# ˓

5"�$ ʵ RC13-.60A RC13-.60A-# ˓
5"�$ ্ଆ༷

ӈଆ༷
༷ଆࠨ
Լଆ༷

RC13-.61A-˚ RC13-.61A-#-˚ ˓
5"�$ RC13-.62A-˚ RC13-.62A-#-˚ ˓
5"�$ RC13-.63A-˚ RC13-.63A-#-˚ ˓
5"�$ RC13-.63A-˚ RC13-.63A-#-˚ ˓
5"�3 ʵ RC13-.60# RC13-.60#-# ˓
5"�3

্ଆ༷
Լଆ༷
֎ଆ༷

RC13-.61#-˚-□ RC13-.61#-#-˚-□ ˓
5"�3 RC13-.62#-˚-□ RC13-.62#-#-˚-□ ˓
5"�3 RC13-.63#-˚-□ RC13-.63#-#-˚-□ ˓
5"�3 RC13-.63#-˚-□ RC13-.63#-#-˚-□ ˓

RCP2（CR）

4"�$

ΠンΫϦ

ʵ .-12SA5C-*A142N-.#-CO ˓

Ϟʔλʔ୯ମࣜܕ
˞˘ͷதʹϞʔλʔ
ɹંฦ͠ํ
ɹʢ̢̡ ɿࠨ ંฦ༷͠
ɹ̢ ɿ̧ӈંฦ༷͠ʣ
ɹ͕ೖΓ·͢ɻ

4"�$ ʵ .-12SA6C-*A142N-.#-CO ˓
4"�$ ʵ .-12SA7C-*A156N-.#-CO ˓
44�$ ʵ .-12SS7C-*A142N-.#-CO ˓
44�$ ʵ .-12SS�C-*A156N-.#-CO ˓
)4�$ ʵ .-12HS�C-*A156N-.#-CO ˓
4"�3 ʵ .-12SA5R-*A142N-.#-16 ˓
4"�3 ʵ .-12SA6R-*A142N-.#-16 ˓
4"�3 ʵ .-12SA7R-*A1566-.#-16 ˓
44�3 ʵ .-12SS7R-*A1426-.#-□-16 ˓
44�3 ʵ .-12SS�R-*A1566-.#-□-16 ˓
)4�3 ʵ .-12HS.R-*A1566-.#-□-16 ˓
#"� ʵ .-12#A6-*A142-.#-16 ˓
#"�6 ʵ .-12#A66-*A1426-.#
#"� ʵ .-12#A7-*A142-.#-16 ˓
#"�6 ʵ .-12#A76-*A1426-.#
3"�$ ʵ .-12R2C-*A120-.#-16 ˓
3"�$
3(%�$ ʵ .-12R3C-*A12�-.#-CO ˓

3"�$
3(4�$
3(%�$

ʵ .-12R4C-*A142-.#-CO ˓

3"�$
3(4�$
3(%�$

ʵ .-12R6C-*A156-.#-CO ˓

3"�$ ʵ .-12R�C-*A160-.#-CO .-12R�C-*A1606-.#-#-CO ˓
3"��$ ʵ .-12R10C-*A1�6-.#-CO .-12R10C-*A1�66-.#-#-CO ˓
43"�3
43(4�3
43(%�3

ʵ ฐࣾ·Ͱ͝࿈བྷ͍ͩ͘͞ɻ ˓

3"�3 ʵ .-12R�R-*A1606-.#-16 .-12R�R-*A1606-.#-#-16 ˓

用モーターަ （2）

3$4γϦーζ ϝンςφンε෦型式Ϧεト 1�
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メンテナンス品��ʵϩϘγϦンμʔฤʵ
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シリーζ タイプ タイϛングϕルト型式 ロングϕルト型式ɹ※1 උߟ

RCP6
RCP6S

4"�3 5#-RC16-S5RA4R ʵ
4"�3�(345�3 5#-RC16-S5RA6R ʵ
4"�3�(345�3 5#-RC16-S5RA7R ʵ
4"�3 5#-RC16-SA�R ʵ
84"��3 5#-RC16-WSRA10R ʵ
84"��3 5#-RC16-WSRA12R ʵ
84"��3 5#-RC16-WSRA14R ʵ
84"��3 5#-RC16-WSRA16R ʵ
3"�3 5#-RC16-S5RA4R ʵ
3"�3 5#-RC16-S5RA6R ʵ
3"�3 5#-RC16-RA7R ʵ
3"�3 5#-RC16-RA�R ʵ
83"��3 5#-RC16-WSRA10R ʵ
83"��3 5#-RC16-WSRA12R ʵ
83"��3 5#-RC16-WSRA14R ʵ
83"��3 5#-RC16-WSRA16R ʵ
33"�3 5#-RC16-S5RA4R ʵ
33"�3 5#-RC16-S5RA6R ʵ
33"�3 5#-RC16-S5RA7R ʵ
33"�3 5#-RC16-RA�R ʵ
5"�3 5#-RC16-S5RA4R ʵ
5"�3 5#-RC16-S5RA6R ʵ
5"�3 5#-RC16-S5RA7R ʵ

RCP6
（パルスプレス）

33"�3 5#-RCS3-RA4R ʵ
33"�3 5#-RCS3-RA6R ʵ
33"�3 5#-RCS3-RA7R ʵ

RCP5

4"�3 5#-RC15-SA4R ʵ
4"�3 5#-RC15-SA6R ʵ
4"�3 5#-RC15-SA7R ʵ
3"�3 5#-RAC5-RA4R ʵ
3"�3 5#-RC15-RA6R ʵ
3"�3 5#-RC15-RA7R ʵ
3"�3 5#-RC15-RA�R ʵ
3"��3 5#-RC15-RA10R ʵ
#"� ʵ L#-RC15-#A4-（ストローク）
#"� ʵ L#-RC15-#A6-（ストローク）
#"� ʵ L#-RC15-#A7-（ストローク）

RCP4

4"�3 5#-RC14-SA3R ʵ
4"�3 5#-RC14-SA5R ʵ
4"�3 5#-RC14-SA6R ʵ
4"�3 5#-RC14-SA7R ʵ
3"�3 5#-RC14-RA3R ʵ
3"�3 5#-RC14-RA5R ʵ
3"�3 5#-RC14-RA6R ʵ

RCP3

4"�"3 5#-RC13-SA2AR ʵ
4"�#3 5#-RC13-SA2#R ʵ
4"�3 5#-RC13-SA3R ʵ
4"�3 5#-RC13-SA4R ʵ
4"�3 5#-RC13-SA5R ʵ
4"�3 5#-RC13-SA6R ʵ
3"�"3 5#-RC13-RA2AR ʵ
3"�#3 5#-RC13-RA2#R ʵ
5"�3 5#-RC13-5A3R ʵ
5"�3 5#-RC13-5A4R ʵ
5"�3 5#-RC13-5A5R ʵ
5"�3 5#-RC13-5A6R ʵ
5"�3 5#-RC13-5A7R ʵ

用ϕルトަ （3）

˞�ɹスτϩʔΫදهʹ͍ͭͯ
ɹɹ��ΞΫνϡΤʔλʔࣜܕͷスτϩʔΫΛͦͷ··༻͠·͢ɻ

3$1γϦーζ ϝンςφンε෦型式Ϧεト
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シリーζ タイプ タイϛングϕルト型式 ロングϕルト型式ɹ※1 උߟ

RCP2

4"�3 5#-RC12-SA5R ʵ
4"�3 5#-RC12-SA6R ʵ
4"�3 5#-RC12-SA7R ʵ
44�3 5#-RC12-SS7R ʵ
44�3 5#-RC12-SS�R ʵ
)4�3 5#-RC12-HS�R ʵ
#"� ʵ L#-RC12-#A6-（ストローク）
#"� ʵ L#-RC12-#A7-（ストローク）
43"�3
43(4�3
43(%�3

5#-RC12-SRA4R ʵ

3"�3 5#-RC12-RA�R ʵ

用ϕルトަ （3）

˞�ɹスτϩʔΫදهʹ͍ͭͯ
ɹɹ��ΞΫνϡΤʔλʔࣜܕͷスτϩʔΫΛͦͷ··༻͠·͢ɻ
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อक෦品ɹ1-2141-213ɹอक෦品

メンテナンス品��ʵϩϘγϦンμʔฤʵ
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�γϦーζ ϝンςφンε෦型式Ϧεト 1ܥ4*

シリーζ
タイプ モーター型式 カップリング

サイζ エンコーダー */Oछྨ コントローラー
छྨ ϒレーΩͳ͠ ϒレーΩ͖

ERC3
ERC3D
ERC3CR

4"�$

ΠンΫϦ

/1
$/ ERC3-.6SA5*-N1-CN ERC3-.6SA5*-N1-CN-# ˓

.$ ERC3-.6SA5*-N1-.C ERC3-.6SA5*-N1-.C-# ˓

1/
$/ ERC3-.6SA5*-1N-CN ERC3-.6SA5*-1N-CN-# ˓

.$ ERC3-.6SA5*-1N-.C ERC3-.6SA5*-1N-.C-# ˓

4&
$/ ERC3-.6SA5*-SE-CN ERC3-.6SA5*-SE-CN-# ˓

.$ ERC3-.6SA5*-SE-.C ERC3-.6SA5*-SE-.C-# ˓

1-/ $/ ERC3-.6SA5*-1LN-CN ERC3-.6SA5*-1LN-CN-# ˓

1-1 $/ ERC3-.6SA5*-1L1-CN ERC3-.6SA5*-1L1-CN-# ˓

؆қΞϒι 4&
$/ ERC3-.6SA5A-SE-CN ERC3-.6SA5A-SE-CN-# ˓

.$ ERC3-.6SA5A-SE-.C ERC3-.6SA5A-SE-.C-# ˓

4"�$

ΠンΫϦ

/1
$/ ERC3-.6SA7*-N1-CN ERC3-.6SA7*-N1-CN-# ˓

.$ ERC3-.6SA7*-N1-.C ERC3-.6SA7*-N1-.C-# ˓

1/
$/ ERC3-.6SA7*-1N-CN ERC3-.6SA7*-1N-CN-# ˓

.$ ERC3-.6SA7*-1N-.C ERC3-.6SA7*-1N-.C-# ˓

4&
$/ ERC3-.6SA7*-SE-CN ERC3-.6SA7*-SE-CN-# ˓

.$ ERC3-.6SA7*-SE-.C ERC3-.6SA7*-SE-.C-# ˓

1-/ $/ ERC3-.6SA7*-1LN-CN ERC3-.6SA7*-1LN-CN-# ˓

1-1 $/ ERC3-.6SA7*-1L1-CN ERC3-.6SA7*-1L1-CN-# ˓

؆қΞϒι 4&
$/ ERC3-.6SA7A-SE-CN ERC3-.6SA7A-SE-CN-# ˓

.$ ERC3-.6SA7A-SE-.C ERC3-.6SA7A-SE-.C-# ˓

&3$γϦーζ ϝンςφンε෦型式Ϧεト

用モーターަ （2）

シリーζ タイプ ステンレスシート型式ɹ※1

ERC3D
ERC3CR

4"�$ S5-4A5-（ストローク）

4"�$ S5-4A7-（ストローク）

用ステンレスシートަ （1）

˞�ɹスτϩʔΫදهʹ͍ͭͯ
ɹɹ��ΞΫνϡΤʔλʔࣜܕͷスτϩʔΫΛͦͷ··༻͠·͢ɻ
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用モーターަ （2）

シリーζ
タイプ モーター型式 カップリング

サイζ エンコーダー */Oछྨ コントローラー
छྨ ϒレーΩͳ͠ ϒレーΩ͖

ERC3

3"�$

ΠンΫϦ

/1
$/ ERC3-.6RA4*-N1-CN ERC3-.6RA4*-N1-CN-# ˓

.$ ERC3-.6RA4*-N1-.C ERC3-.6RA4*-N1-.C-# ˓

1/
$/ ERC3-.6RA4*-1N-CN ERC3-.6RA4*-1N-CN-# ˓

.$ ERC3-.6RA4*-1N-.C ERC3-.6RA4*-1N-.C-# ˓

4&
$/ ERC3-.6RA4*-SE-CN ERC3-.6RA4*-SE-CN-# ˓

.$ ERC3-.6RA4*-SE-.C ERC3-.6RA4*-SE-.C-# ˓

1-/ $/ ERC3-.6RA4*-1LN-CN ERC3-.6RA4*-1LN-CN-# ˓

1-1 $/ ERC3-.6RA4*-1L1-CN ERC3-.6RA4*-1L1-CN-# ˓

؆қΞϒι 4&
$/ ERC3-.6RA4A-SE-CN ERC3-.6RA4A-SE-CN-# ˓

.$ ERC3-.6RA4A-SE-.C ERC3-.6RA4A-SE-.C-# ˓

3"�$

ΠンΫϦ

/1
$/ ERC3-.6RA6*-N1-CN ERC3-.6RA6*-N1-CN-# ˓

.$ ERC3-.6RA6*-N1-.C ERC3-.6RA6*-N1-.C-# ˓

1/
$/ ERC3-.6RA6*-1N-CN ERC3-.6RA6*-1N-CN-# ˓

.$ ERC3-.6RA6*-1N-.C ERC3-.6RA6*-1N-.C-# ˓

4&
$/ ERC3-.6RA6*-SE-CN ERC3-.6RA6*-SE-CN-# ˓

.$ ERC3-.6RA6*-SE-.C ERC3-.6RA6*-SE-.C-# ˓

1-/ $/ ERC3-.6RA6*-1LN-CN ERC3-.6RA6*-1LN-CN-# ˓

1-1 $/ ERC3-.6RA6*-1L1-CN ERC3-.6RA6*-1L1-CN-# ˓

؆қΞϒι 4&
$/ ERC3-.6RA6A-SE-CN ERC3-.6RA6A-SE-CN-# ˓

.$ ERC3-.6RA6A-SE-.C ERC3-.6RA6A-SE-.C-# ˓

シリーζ
タイプ モーター型式 カップリング

サイζ エンコーダー */Oछྨ ϒレーΩͳ͠ ϒレーΩ͖

ERC2

4"�$ ΠンΫϦ

/1 ERC2-.66A ERC2-.66A-#S ˓

1/ ERC2-.661N ERC2-.661N-#S ˓

4& ERC2-.66SE ERC2-.66SE-#S ˓

4"�$ ΠンΫϦ

/1 ERC2-.67A ERC2-.67A-#S ˓

1/ ERC2-.671N ERC2-.671N-#S ˓

4& ERC2-.67SE ERC2-.67SE-#S ˓

3"�$
3(4�$
3(%�$

ΠンΫϦ

/1 ERC2-.66A ERC2-.66A-#R ˓

1/ ERC2-.661N ERC2-.661N-#R ˓

4& ERC2-.66SE ERC2-.66SE-#R ˓

3"�$
3(4�$
3(%�$

ΠンΫϦ

/1 ERC2-.67A ERC2-.67A-#R ˓

1/ ERC2-.671N ERC2-.671N-#R ˓

4& ERC2-.67SE ERC2-.67SE-#R ˓

ERC

4"� ΠンΫϦ

ඪ४ ERC-.66A ERC-.66A-#S ˓

&/ ERC-.66EN ERC-.66EN-#S ˓

&1 ERC-.66E1 ERC-.66E1-#S ˓

4"� ΠンΫϦ

ඪ४ ERC-.67A ERC-.67A-#S ˓

&/ ERC-.67EN ERC-.67EN-#S ˓

&1 ERC-.67E1 ERC-.67E1-#S ˓

3"�� ΠンΫϦ

ඪ४ ERC-.66A ERC-.66A-#R ˓

&/ ERC-.66EN ERC-.66EN-#R ˓

&1 ERC-.66E1 ERC-.66E1-#R ˓

3"�� ΠンΫϦ

ඪ४ ERC-.67A ERC-.67A-#R ˓

&/ ERC-.67EN ERC-.67EN-#R ˓

&1 ERC-.67E1 ERC-.67E1-#R ˓
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用ステンレスシートަ （1）

シリーζ タイプ
ステンレスシート型式ɹ※1

シングルスライダー ダϒルスライダー

RCA2

4"�$ 4"�3 S5-3A3-（ストローク） ʵ

4"�$ 4"�3 S5-3A4-（ストローク） ʵ

4"�$ 4"�3 S5-3A5-（ストローク） ʵ

4"�$ 4"�3 S5-3A6-（ストローク） ʵ

RCA

4"�$ 4"�% 4"�3 S5-SA4-（ストローク） ʵ

4"�$ 4"�% 4"�3 S5-SA5-（ストローク） S5-SA5D-（ストローク）

4"�$ 4"�% 4"�3 S5-SA6-（ストローク） S5-SA6D-（ストローク）

44�% S5-SS4-（ストローク） ʵ

44�% S5-SS5-（ストローク） ʵ

44�% S5-SS6-（ストローク） ʵ

RCACR

4"�$ S5-SA4-（ストローク） ʵ

4"�$ 4"�% S5-SA5-（ストローク） S5-SA5D-（ストローク）

4"�$ 4"�% S5-SA6-（ストローク） S5-SA6D-（ストローク）

RCL

4"�- S5-SA1L-（ストローク） ʵ

4"�- S5-SA2L-（ストローク） ʵ

4"�- S5-SA3L-（ストローク） ʵ

4"�- S5-SA4L-（ストローク） ʵ

4"�- S5-SA5L-（ストローク） ʵ

4"�- S5-SA6L-（ストローク） ʵ

4.�- S5-S.4L-（ストローク） ʵ

4.�- S5-S.5L-（ストローク） ʵ

4.�- S5-S.6L-（ストローク） ʵ

˞�ɹスτϩʔΫදهʹ͍ͭͯ
ɹɹ��ΞΫνϡΤʔλʔࣜܕͷスτϩʔΫΛͦͷ··༻͠·͢ɻ

3$"�3$-γϦーζ ϝンςφンε෦型式Ϧεト
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用モーターަ （2）

シリーζ
タイプ έーϒル

औग़͠
ํ

モーター型式 カップ
リング



プーリー
 උߟ

サイζ エン
コーダー ϒレーΩͳ͠ ϒレーΩ͖

RCA2

4"�"$ ΠンΫϦ ʵ RCA2-.600A ʵ ˓

ϞʔλʔϢχοτࣜܕ

˞ϞʔλʔΧόʔ͖

˞˘ͷதʹϞʔλʔ
ɹંฦ͠ํ
ɹʢ̢̡ ɿࠨ ંฦ༷͠
ɹ̢ ɿ̧ӈંฦ༷͠ʣ
ɹ͕ೖΓ·͢ɻ

˞˚ͷதʹϞʔλʔ
ɹંฦ͠ํ
ɹʢ̢̡ ɿࠨ ંฦ༷͠
ɹ̢ ɿ̧ӈંฦ༷͠
ɹ̢5ɿ্ ંฦ༷͠ʣ
ɹ͕ೖΓ·͢ɻ

4"�$ ΠンΫϦ

ʵ RCA2-.61A RCA2-.61A-# ˓
্ଆ༷ RCA2-.61A-C+5 RCA2-.61A-#-C+5 ˓
ӈଆ༷ RCA2-.61A-C+R RCA2-.61A-#-C+R ˓
༷ଆࠨ RCA2-.61A-C+L RCA2-.61A-#-C+L ˓
Լଆ༷ RCA2-.61A-C+# RCA2-.61A-#-C+# ˓

4"�$ ΠンΫϦ

ʵ RCA2-.62A RCA2-.62A-# ˓
্ଆ༷ RCA2-.62A-C+5 RCA2-.62A-#-C+5 ˓
ӈଆ༷ RCA2-.62A-C+R RCA2-.62A-#-C+R ˓
༷ଆࠨ RCA2-.62A-C+L RCA2-.62A-#-C+L ˓
Լଆ༷ RCA2-.62A-C+# RCA2-.62A-#-C+# ˓

4"�$ ΠンΫϦ

ʵ RCA2-.63A RCA2-.63A-# ˓
্ଆ༷ RCA2-.63A-C+5 RCA2-.63A-#-C+5 ˓
ӈଆ༷ RCA2-.63A-C+R RCA2-.63A-#-C+R ˓
༷ଆࠨ RCA2-.63A-C+L RCA2-.63A-#-C+L ˓
Լଆ༷ RCA2-.63A-C+# RCA2-.63A-#-C+# ˓

4"�$ ΠンΫϦ

ʵ RCA2-.64A RCA2-.64A-# ˓
্ଆ༷ RCA2-.64A-C+5 RCA2-.64A-#-C+5 ˓
ӈଆ༷ RCA2-.64A-C+R RCA2-.64A-#-C+R ˓
༷ଆࠨ RCA2-.64A-C+L RCA2-.64A-#-C+L ˓
Լଆ༷ RCA2-.64A-C+# RCA2-.64A-#-C+# ˓

4"�"3 ΠンΫϦ ʵ RCA2-.600#-□ ʵ ˓

4"�3 ΠンΫϦ

ʵ RCA2-.61#-□ RCA2-.61#-#-□ ˓
্ଆ༷ RCA2-.61#-C+5-□ RCA2-.61#-#-C+5-□ ˓
֎ଆ༷ RCA2-.61#-C+O-□ RCA2-.61#-#-C+O-□ ˓
Լଆ༷ RCA2-.61#-C+#-□ RCA2-.61#-#-C+#-□ ˓

4"�3 ΠンΫϦ

ʵ RCA2-.62#-□ RCA2-.62#-#-□ ˓
্ଆ༷ RCA2-.62#-C+5-□ RCA2-.62#-#-C+5-□ ˓
֎ଆ༷ RCA2-.62#-C+O-□ RCA2-.62#-#-C+O-□ ˓
Լଆ༷ RCA2-.62#-C+#-□ RCA2-.62#-#-C+#-□ ˓

4"�3 ΠンΫϦ

ʵ RCA2-.63#-□ RCA2-.63#-#-□ ˓
্ଆ༷ RCA2-.63#-C+5-□ RCA2-.63#-#-C+5-□ ˓
֎ଆ༷ RCA2-.63#-C+O-□ RCA2-.63#-#-C+O-□ ˓
Լଆ༷ RCA2-.63#-C+#-□ RCA2-.63#-#-C+#-□ ˓

4"�3 ΠンΫϦ

ʵ RCA2-.64#-□ RCA2-.64#-#-□ ˓
্ଆ༷ RCA2-.64#-C+5-□ RCA2-.64#-#-C+5-□ ˓
֎ଆ༷ RCA2-.64#-C+O-□ RCA2-.64#-#-C+O-□ ˓
Լଆ༷ RCA2-.64#-C+#-□ RCA2-.64#-#-C+#-□ ˓

3"�"$ ΠンΫϦ ʵ RCA2-.600A ʵ ˓
3"�"3 ΠンΫϦ ʵ RCA2-.600#-˚ ʵ ˓

5"�$ ΠンΫϦ

ʵ RCA2-.61A RCA2-.61A-# ˓
্ଆ༷ RCA2-.61A-C+5 RCA2-.61A-#-C+5 ˓
ӈଆ༷ RCA2-.61A-C+R RCA2-.61A-#-C+R ˓
༷ଆࠨ RCA2-.61A-C+L RCA2-.61A-#-C+L ˓
Լଆ༷ RCA2-.61A-C+# RCA2-.61A-#-C+# ˓

5"�$ ΠンΫϦ

ʵ RCA2-.62A RCA2-.62A-# ˓
্ଆ༷ RCA2-.62A-C+5 RCA2-.62A-#-C+5 ˓
ӈଆ༷ RCA2-.62A-C+R RCA2-.62A-#-C+R ˓
༷ଆࠨ RCA2-.62A-C+L RCA2-.62A-#-C+L ˓
Լଆ༷ RCA2-.62A-C+# RCA2-.62A-#-C+# ˓

5"�$ ΠンΫϦ

ʵ RCA2-.63A RCA2-.63A-# ˓
্ଆ༷ RCA2-.63A-C+5 RCA2-.63A-#-C+5 ˓
ӈଆ༷ RCA2-.63A-C+R RCA2-.63A-#-C+R ˓
༷ଆࠨ RCA2-.63A-C+L RCA2-.63A-#-C+L ˓
Լଆ༷ RCA2-.63A-C+# RCA2-.63A-#-C+# ˓

5"�$ ΠンΫϦ

ʵ RCA2-.64A RCA2-.64A-# ˓
্ଆ༷ RCA2-.64A-C+5 RCA2-.64A-#-C+5 ˓
ӈଆ༷ RCA2-.64A-C+R RCA2-.64A-#-C+R ˓
༷ଆࠨ RCA2-.64A-C+L RCA2-.64A-#-C+L ˓
Լଆ༷ RCA2-.64A-C+# RCA2-.64A-#-C+# ˓

5"�3 ΠンΫϦ

ʵ RCA2-.61#-□ RCA2-.61#-#-□ ˓
্ଆ༷ RCA2-.61#-C+5-□ RCA2-.61#-#-C+5-□ ˓
֎ଆ༷ RCA2-.61#-C+O-□ RCA2-.61#-#-C+O-□ ˓
Լଆ༷ RCA2-.61#-C+#-□ RCA2-.61#-#-C+#-□ ˓

5"�3 ΠンΫϦ

ʵ RCA2-.62#-□ RCA2-.62#-#-□ ˓
্ଆ༷ RCA2-.62#-C+5-□ RCA2-.62#-#-C+5-□ ˓
֎ଆ༷ RCA2-.62#-C+O-□ RCA2-.62#-#-C+O-□ ˓
Լଆ༷ RCA2-.62#-C+#-□ RCA2-.62#-#-C+#-□ ˓

5"�3 ΠンΫϦ

ʵ RCA2-.63#-□ RCA2-.63#-#-□ ˓
্ଆ༷ RCA2-.63#-C+5-□ RCA2-.63#-#-C+5-□ ˓
֎ଆ༷ RCA2-.63#-C+O-□ RCA2-.63#-#-C+O-□ ˓
Լଆ༷ RCA2-.63#-C+#-□ RCA2-.63#-#-C+#-□ ˓

5"�3 ΠンΫϦ

ʵ RCA2-.64#-□ RCA2-.64#-#-□ ˓
্ଆ༷ RCA2-.64#-C+5-□ RCA2-.64#-#-C+5-□ ˓
֎ଆ༷ RCA2-.64#-C+O-□ RCA2-.64#-#-C+O-□ ˓
Լଆ༷ RCA2-.64#-C+#-□ RCA2-.64#-#-C+#-□ ˓
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3$"�3$-γϦーζ ϝンςφンε෦型式Ϧεト

シリーζ
タイプ ֬ೝݪ

ηンサー

モーター型式 カップ
リング



プーリー
 උߟ

サイζ エンコーダー ϒレーΩͳ͠ ϒレーΩ͖

RCA

4"�$
όοテϦʔϨスΞϒι

ΞΫνϡ
Τʔλʔ
ຊମʹ
ணͷҝ
ͳؔ͠

.-ASA4C-*AA020-WA-CO .-ASA4C-*AA020-WA-#-CO ˓

Ϟʔλʔ
୯ମࣜܕ

Ξϒι .-ASA4C-*AA020-5A-CO .-ASA4C-*AA020-5A-#-CO ˓
ΠンΫϦ .-ASA4C-*AA020-O#-CO .-ASA4C-*AA020-O#-#-CO ˓

4"�$
όοテϦʔϨスΞϒι .-ASA5C-*AA020-WA-CO .-ASA5C-*AA020-WA-#-CO ˓
Ξϒι .-ASA5C-*AA020-5A-CO .-ASA5C-*AA020-5A-#-CO ˓
ΠンΫϦ .-ASA5C-*AA020-O#-CO .-ASA5C-*AA020-O#-#-CO ˓

4"�$
όοテϦʔϨスΞϒι .-ASA6C-*AA030-WA-CO .-ASA6C-*AA030-WA-#-CO ˓
Ξϒι .-ASA6C-*AA030-5A-CO .-ASA6C-*AA030-5A-#-CO ˓
ΠンΫϦ .-ASA6C-*AA030-O#-CO .-ASA6C-*AA030-O#-#-CO ˓

4"�3
όοテϦʔϨスΞϒι .-ASA4R-*AA020-WA-16 .-ASA4R-*AA020-WA-#-16 ˓
Ξϒι .-ASA4R-*AA020-5A-16 .-ASA4R-*AA020-5A-#-16 ˓
ΠンΫϦ .-ASA4R-*AA020-O#-16 .-ASA4R-*AA020-O#-#-16 ˓

4"�3
όοテϦʔϨスΞϒι .-ASA5R-*AA020-WA-16 .-ASA5R-*AA020-WA-#-16 ˓
Ξϒι .-ASA5R-*AA020-5A-16 .-ASA5R-*AA020-5A-#-16 ˓
ΠンΫϦ .-ASA5R-*AA020-O#-16 .-ASA5R-*AA020-O#-#-16 ˓

4"�3
όοテϦʔϨスΞϒι .-ASA6R-*AA030-WA-16 .-ASA6R-*AA030-WA-#-16 ˓
Ξϒι .-ASA6R-*AA030-5A-16 .-ASA6R-*AA030-5A-#-16 ˓
ΠンΫϦ .-ASA6R-*AA030-O#-16 .-ASA6R-*AA030-O#-#-16 ˓

3"�$
3(4�$
3(%�$

ΠンΫϦ
ηンαͳ͠ .-ARA3C-*AA020S-O#-CO .-ARA3C-*AA020S-O#-#-CO ˓
ηンα͖ .-ARA3C-*AA020S-O#-CO-HS .-ARA3C-*AA020S-O#-#-CO-HS ˓

3"�$
3(4�$
3(%�$

��8
Ξϒι ηンαͳ͠ .-ARA4C-*AA020-5A-CO .-ARA4C-*AA020-5A-#-CO ˓

ηンα͖ .-ARA4C-*AA020-5A-CO-HS .-ARA4C-*AA020-5A-#-CO-HS ˓
ΠンΫϦ ηンαͳ͠ .-ARA4C-*AA020-O#-CO .-ARA4C-*AA020-O#-#-CO ˓

ηンα͖ .-ARA4C-*AA020-O#-CO-HS .-ARA4C-*AA020-O#-#-CO-HS ˓

��8
Ξϒι ηンαͳ͠ .-ARA4C-*AA030-5A-CO .-ARA4C-*AA030-5A-#-CO ˓

ηンα͖ .-ARA4C-*AA030-5A-CO-HS .-ARA4C-*AA030-5A-#-CO-HS ˓
ΠンΫϦ ηンαͳ͠ .-ARA4C-*AA030-O#-CO .-ARA4C-*AA030-O#-#-CO ˓

ηンα͖ .-ARA4C-*AA030-O#-CO-HS .-ARA4C-*AA030-O#-#-CO-HS ˓
3"�3
3(%�3 ΠンΫϦ ηンαͳ͠ .-ARA3R-*AA020S-O#-16 .-ARA3R-*AA020S-O#-#-16 ˓

ηンα͖ .-ARA3R-*AA020S-O#-HS-16 .-ARA3R-*AA020S-O#-#-HS-16 ˓

3"�3
3(%�3

��8
Ξϒι ηンαͳ͠ .-ARA4R-*AA020-5A-16 .-ARA4R-*AA020-5A-#-16 ˓

ηンα͖ .-ARA4R-*AA020-5A-HS-16 .-ARA4R-*AA020-5A-#-HS-16 ˓
ΠンΫϦ ηンαͳ͠ .-ARA4R-*AA020-O#-16 .-ARA4R-*AA020-O#-#-16 ˓

ηンα͖ .-ARA4R-*AA020-O#-HS-16 .-ARA4R-*AA020-O#-#-HS-16 ˓

��8
Ξϒι ηンαͳ͠ .-ARA4R-*AA030-5A-16 .-ARA4R-*AA030-5A-#-16 ˓

ηンα͖ .-ARA4R-*AA030-5A-HS-16 .-ARA4R-*AA030-5A-#-HS-16 ˓
ΠンΫϦ ηンαͳ͠ .-ARA4R-*AA030-O#-16 .-ARA4R-*AA030-O#-#-16 ˓

ηンα͖ .-ARA4R-*AA030-O#-HS-16 .-ARA4R-*AA030-O#-#-HS-16 ˓
43"�3
43(4�3
43(%�3

ΠンΫϦ

ΞΫνϡ
Τʔλʔ
ຊମʹ
ணͷҝ
ͳؔ͠

.-ASR4R-*AA020-O#-16 .-ASR4R-*AA020-O#-#-16 ˓

"�3 Ξϒι .-AA4R-*AA0206-5A-16 ʵ ˓
ΠンΫϦ .-AA4R-*AA0206-O#-16 ʵ ˓

"�3 Ξϒι .-AA5R-*AA0206-5A-16 ʵ ˓
ΠンΫϦ .-AA5R-*AA0206-O#-16 ʵ ˓

"�3 Ξϒι .-AA6R-*AA0306-5A-16 ʵ ˓
ΠンΫϦ .-AA6R-*AA0306-O#-16 ʵ ˓

RCACR

4"�$
όοテϦʔϨスΞϒι .-ASA4C-*AA020-WA-CO .-ASA4C-*AA020-WA-#-CO ˓
Ξϒι .-ASA4C-*AA020-5A-CO .-ASA4C-*AA020-5A-#-CO ˓
ΠンΫϦ .-ASA4C-*AA020-O#-CO .-ASA4C-*AA020-O#-#-CO ˓

4"�$
όοテϦʔϨスΞϒι .-ASA5C-*AA020-WA-CO .-ASA5C-*AA020-WA-#-CO ˓
Ξϒι .-ASA5C-*AA020-5A-CO .-ASA5C-*AA020-5A-#-CO ˓
ΠンΫϦ .-ASA5C-*AA020-O#-CO .-ASA5C-*AA020-O#-#-CO ˓

4"�$
όοテϦʔϨスΞϒι .-ASA6C-*AA030-WA-CO .-ASA6C-*AA030-WA-#-CO ˓
Ξϒι .-ASA6C-*AA030-5A-CO .-ASA6C-*AA030-5A-#-CO ˓
ΠンΫϦ .-ASA6C-*AA030-O#-CO .-ASA6C-*AA030-O#-#-CO ˓

RCAW

3"�$ ΠンΫϦ ηンαͳ͠ .-AWRA3C-*AA020S-O#-CO .-AWRA3C-*AA020S-O#-#-CO ˓
ηンα͖ .-AWRA3C-*AA020S-O#-CO-HS .-AWRA3C-*AA020S-O#-#-CO-HS ˓

3"�$

��8
Ξϒι ηンαͳ͠ .-ARA4C-*AA020-5A-CO .-ARA4C-*AA020-5A-#-CO ˓

ηンα͖ .-ARA4C-*AA020-5A-CO-HS .-ARA4C-*AA020-5A-#-CO-HS ˓
ΠンΫϦ ηンαͳ͠ .-ARA4C-*AA020-O#-CO .-ARA4C-*AA020-O#-#-CO ˓

ηンα͖ .-ARA4C-*AA020-O#-CO-HS .-ARA4C-*AA020-O#-#-CO-HS ˓

��8
Ξϒι ηンαͳ͠ .-ARA4C-*AA030-5A-CO .-ARA4C-*AA030-5A-#-CO ˓

ηンα͖ .-ARA4C-*AA030-5A-CO-HS .-ARA4C-*AA030-5A-#-CO-HS ˓
ΠンΫϦ ηンαͳ͠ .-ARA4C-*AA030-O#-CO .-ARA4C-*AA030-O#-#-CO ˓

ηンα͖ .-ARA4C-*AA030-O#-CO-HS .-ARA4C-*AA030-O#-#-CO-HS ˓
3"�3 ΠンΫϦ ηンαͳ͠ .-AWRA3R-*AA020S-O#-16 .-AWRA3R-*AA020S-O#-#-16 ˓

ηンα͖ .-AWRA3R-*AA020S-O#-HS-16 .-AWRA3R-*AA020S-O#-#-HS-16 ˓

3"�3

��8
Ξϒι ηンαͳ͠ .-AWRA4R-*AA020-5A-16 .-AWRA4R-*AA020-5A-#-16 ˓

ηンα͖ .-AWRA4R-*AA020-5A-HS-16 .-AWRA4R-*AA020-5A-#-HS-16 ˓
ΠンΫϦ ηンαͳ͠ .-AWRA4R-*AA020-O#-16 .-AWRA4R-*AA020-O#-#-16 ˓

ηンα͖ .-AWRA4R-*AA020-O#-HS-16 .-AWRA4R-*AA020-O#-#-HS-16 ˓

��8
Ξϒι ηンαͳ͠ .-AWRA4R-*AA030-5A-16 .-AWRA4R-*AA030-5A-#-16 ˓

ηンα͖ .-AWRA4R-*AA030-5A-HS-16 .-AWRA4R-*AA030-5A-#-HS-16 ˓
ΠンΫϦ ηンαͳ͠ .-AWRA4R-*AA030-O#-16 .-AWRA4R-*AA030-O#-#-16 ˓

ηンα͖ .-AWRA4R-*AA030-O#-HS-16 .-AWRA4R-*AA030-O#-#-HS-16 ˓

シリーζ タイプ タイϛングϕルト型式 උߟ

RCA2

4"�"3 5#-RCA2-SA2AR
4"�3 5#-RCA2-SA3R
4"�3 5#-RCA2-SA4R
4"�3 5#-RCA2-SA5R
4"�3 5#-RCA2-SA6R
3"�"3 5#-RCA2-RA2AR
5"�3 5#-RCA2-5A4R
5"�3 5#-RCA2-5A5R
5"�3 5#-RCA2-5A6R
5"�3 5#-RCA2-5A7R

シリーζ タイプ タイϛングϕルト型式 උߟ

RCA

4"�3 5#-RCA-SA4R
4"�3 5#-RCA-SA5R
4"�3 5#-RCA-SA6R
3"�3ʗ3(%�3 5#-RCA-RA3R
3"�3ʗ3(%�3 5#-RCA-RA4R
43"�3ʗ43(4�3ʗ
43(%�3 5#-RCA-SRA4R
"�3 5#-RCA-A4R
"�3 5#-RCA-A5R
"�3 5#-RCA-A6R

用ϕルトަ （3）

用モーターަ （2）
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3$4γϦーζ ϝンςφンε෦型式Ϧεト
用ステンレスシートަ （1）

シリーζ タイプ
ステンレスシート型式ɹ※1

シングルスライダー ダϒルスライダー

RCS4

4"�$ 4"�3 S5-6A4-(ストローク) S5-6A4D-(ストローク)

4"�$ 4"�3 S5-6A6-(ストローク) S5-6A6D-(ストローク)

4"�$ 4"�3 S5-6A7-(ストローク) S5-6A7D-(ストローク)

4"�$ 4"�3 S5-6A�-(ストローク) S5-6A�D-(ストローク)

84"��$ 84"��3 S5-6WA10-(ストローク) ʵ

84"��$ 84"��3 S5-6WA12-(ストローク) ʵ

84"��$ 84"��3 S5-6WA14-(ストローク) ʵ

84"��$ 84"��3 S5-6WA16-(ストローク) ʵ

RCS3 44�$ 44�3 S5-SS�-（ストローク） S5-SS�-D（ストローク）

RCS3CR
4"�$ S5-SA�-（ストローク） S5-SA�D-（ストローク）

44�$ S5-SS�-（ストローク） S5-SS�D-（ストローク）

RCS2

4"�$ 4"�% 4"�3 S5-SA4-（ストローク） ʵ

4"�$ 4"�% 4"�3 S5-SA5-（ストローク） S5-SA5D-（ストローク）

4"�$ 4"�% 4"�3 S5-SA6-（ストローク） S5-SA6D-（ストローク）

4"�$ 4"�3 S5-SA7-（ストローク） S5-SA7D-（ストローク）

44�$ 44�3 S5-SS1-（ストローク） S5-SS1D-（ストローク）

44�$ 44�3 S5-S.1-（ストローク） S5-S.1D-（ストローク）

RCS2CR

4"�$ S5-SA4-（ストローク） ʵ

4"�$ 4"�% S5-SA5-（ストローク） S5-SA5D-（ストローク）

4"�$ 4"�% S5-SA6-（ストローク） S5-SA6D-（ストローク）

4"�$ S5-SA7-（ストローク） S5-SA7D-（ストローク）

44�$ S5-SS2-（ストローク） S5-SS2D-（ストローク）

44�$ S5-S.2-（ストローク） S5-S.2D-（ストローク）

˞�ɹスτϩʔΫදهʹ͍ͭͯ
ɹɹ��ΞΫνϡΤʔλʔࣜܕͷスτϩʔΫΛͦͷ··༻͠·͢ɻ
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シリーζ
タイプ έーϒル 

औग़͠
ํ

モーター型式 カップ
リング

プーリー
 උߟ

サイζ エンコーダー ϒレーΩͳ͠ ϒレーΩ͖

RCS4

4"�$

όοテϦʔ
Ϩス
Ξϒι

ʵ

RCS4-.6SR5A4C RCS4-.6SR5A4C-# ˓

Ϟʔλʔ୯ମ4ࣜܕ"�$ RCS4-.6SR5A6C RCS4-.6SR5A6C-# ˓
4"�$ RCS4-.6SR5A7C RCS4-.6SR5A7C-# ˓
4"�$ RCS4-.6SRA�C RCS4-.6SRA�C-# ˓

4"�3

্ଆ༷
Լଆ༷
֎ଆ༷

RCS4-.6SR5A4WSRA10R-˚-□-16 RCS4-.6SR5A4WSRA10R-#-˚-□-16 ˓ ϞʔλʔϢχοτࣜܕ
˞ϞʔλʔΧόʔ͖

˞˚ͷதʹέʔϒϧऔग़͠ํ
	ະهೖ�ඪ४�$+5�্ଆ༷
$+#�Լଆ0+$�༷�֎ଆ༷

͍ͣΕ͔͕ೖΓ·͢ɻ

˞˘ͷதʹϞʔλʔંฦ͠ํ
ɿࠨ-.	 ંฦ͠3.�༷ɿӈંฦ༷͠ 


͕ೖΓ·͢ɻ

4"�3 RCS4-.6SR5A6WSRA12R-˚-□-16 RCS4-.6SR5A6WSRA12R-#-˚-□-16 ˓

4"�3 RCS4-.6SR5A7WSRA14R-˚-□-16 RCS4-.6SR5A7WSRA14R-#-˚-□-16 ˓

4"�3 RCS4-.6SA�R-˚-□-16 RCS4-.6SA�R-#-˚-□-16 ˓

84"��$

ʵ

RCS4-.6WSRA10C RCS4-.6WSRA10C-# ˓

Ϟʔλʔ୯ମ84ࣜܕ"��$ RCS4-.6WSRA12C RCS4-.6WSRA12C-# ˓
84"��$ RCS4-.6WSRA14C RCS4-.6WSRA14C-# ˓
84"��$ RCS4-.6WSRA16C RCS4-.6WSRA16C-# ˓

84"��3

্ଆ༷
Լଆ༷
֎ଆ༷

RCS4-.6SR5A4WSRA10R-˚-□-16 RCS4-.6SR5A4WSRA10R-#-˚-□-16 ˓ ϞʔλʔϢχοτࣜܕ
˞ϞʔλʔΧόʔ͖

˞˚ͷதʹέʔϒϧऔग़͠ํ
	ະهೖ�ඪ४�$+5�্ଆ༷�
$+#�Լଆ0+$�༷ɿ֎ଆ༷


͍ͣΕ͔͕ೖΓ·͢ɻ
˞˘ͷதʹϞʔλʔંฦ͠ํ	ંࠨ�-.
ฦ͠3.�༷ɿӈંฦ༷͠
͕ೖΓ·͢ɻ

84"��3 RCS4-.6SR5A6WSRA12R-˚-□-16 RCS4-.6SR5A6WSRA12R-#-˚-□-16 ˓

84"��3 RCS4-.6SR5A7WSRA14R-˚-□-16 RCS4-.6SR5A7WSRA14R-#-˚-□-16 ˓

84"��3

ʵ

RCS4-.6RA�WSRA16R-16 RCS4-.6RA�WSRA16R-#-16 ˓

Ϟʔλʔ୯ମࣜܕ
3"�$ RCS4-.6SR5A4C RCS4-.6SR5A4C-# ˓
3"�$ RCS4-.6SR5A6C RCS4-.6SR5A6C-# ˓
3"�$ RCS4-.6SR5A7C RCS4-.6SR5A7C-# ˓
3"�$ RCS4-.6SRA�C RCS4-.6SRA�C-# ˓

3"�3

্ଆ༷
Լଆ༷
֎ଆ༷

RCS4-.6SR5A4WSRA10R-˚-□-16 RCS4-.6SR5A4WSRA10R-#-˚-□-16 ˓ ϞʔλʔϢχοτࣜܕ
˞ϞʔλʔΧόʔ͖

˞˚ͷதʹέʔϒϧऔग़͠ํ
	ະهೖ�ඪ४�$+5�্ଆ༷
$+#�Լଆ0+$�༷ɿ֎ଆ༷

͍ͣΕ͔͕ೖΓ·͢ɻ

˞˘ͷதʹϞʔλʔંฦ͠ํ	ંࠨ�-.
ฦ͠3.�༷ɿӈંฦ༷͠
͕ೖΓ·͢ɻ

3"�3 RCS4-.6SR5A6WSRA12R-˚-□-16 RCS4-.6SR5A6WSRA12R-#-˚-□-16 ˓

3"�3 RCS4-.6SR5A7WSRA14R-˚-□-16 RCS4-.6SR5A7WSRA14R-#-˚-□-16 ˓

3"�3

ʵ

RCS4-.6RA�WSRA16R-16 RCS4-.6RA�WSRA16R-#-16 ˓

Ϟʔλʔ୯ମࣜܕ
83"��$ RCS4-.6WSRA10C RCS4-.6WSRA10C-# ˓
83"��$ RCS4-.6WSRA12C RCS4-.6WSRA12C-# ˓
83"��$ RCS4-.6WSRA14C RCS4-.6WSRA14C-# ˓
83"��$ RCS4-.6WSRA16C RCS4-.6WSRA16C-# ˓

83"��3
্ଆ༷�
Լଆ༷�
֎ଆ༷

RCS4-.6SR5A4WSRA10R-˚-□-16 RCS4-.6SR5A4WSRA10R-#-˚-□-16 ˓ ϞʔλʔϢχοτࣜܕ
˞ϞʔλʔΧόʔ͖

˞˚ͷதʹέʔϒϧऔग़͠ํ
	ະهೖ�ඪ४�$+5�্ଆ༷
$+#�Լଆ0+$�༷ɿ֎ଆ༷

͍ͣΕ͔͕ೖΓ·͢ɻ

˞˘ͷதʹϞʔλʔંฦ͠ํ	ંࠨ�-.
ฦ͠3.�༷ɿӈંฦ༷͠
͕ೖΓ·͢ɻ

83"��3 RCS4-.6SR5A6WSRA12R-˚-□-16 RCS4-.6SR5A6WSRA12R-#-˚-□-16 ˓

83"��3 RCS4-.6SR5A7WSRA14R-˚-□-16 RCS4-.6SR5A7WSRA14R-#-˚-□-16 ˓

83"��3

ʵ

RCS4-.6RA�WSRA16R-16 RCS4-.6RA�WSRA16R-#-16 ˓

Ϟʔλʔ୯ମࣜܕ
33"�$ RCS4-.6SR5A4C RCS4-.6SR5A4C-# ˓
33"�$ RCS4-.6SR5A6C RCS4-.6SR5A6C-# ˓
33"�$ RCS4-.6SR5A7C RCS4-.6SR5A7C-# ˓
33"�$ RCS4-.6SRA�C RCS4-.6SRA�C-# ˓

33"�3
্ଆ༷�
Լଆ༷�
֎ଆ༷

RCS4-.6SR5A4WSRA10R-˚-□-16 RCS4-.6SR5A4WSRA10R-#-˚-□-16 ˓ ϞʔλʔϢχοτࣜܕ
˞ϞʔλʔΧόʔ͖

˞˚ͷதʹέʔϒϧऔग़͠ํ
	ະهೖ�ඪ४�$+5�্ଆ༷
$+#�Լଆ0+$�༷ɿ֎ଆ༷

͍ͣΕ͔͕ೖΓ·͢ɻ

˞˘ͷதʹϞʔλʔંฦ͠ํ	ંࠨ�-.
ฦ͠3.�༷ɿӈંฦ༷͠
͕ೖΓ·͢ɻ

33"�3 RCS4-.6SR5A6WSRA12R-˚-□-16 RCS4-.6SR5A6WSRA12R-#-˚-□-16 ˓

33"�3 RCS4-.6SR5A7WSRA14R-˚-□-16 RCS4-.6SR5A7WSRA14R-#-˚-□-16 ˓

33"�3

ʵ

RCS4-.6RA�WSRA16R-16 RCS4-.6RA�WSRA16R-#-16 ˓

Ϟʔλʔ୯ମ5ࣜܕ"�$ RCS4-.6SR5A4C RCS4-.6SR5A4C-# ˓
5"�$ RCS4-.6SR5A6C RCS4-.6SR5A6C-# ˓
5"�$ RCS4-.6SR5A7C RCS4-.6SR5A7C-# ˓

5"�3
্ଆ༷�
Լଆ༷�
֎ଆ༷

RCS4-.6SR5A4WSRA10R-˚-□-16 RCS4-.6SR5A4WSRA10R-#-˚-□-16 ˓ ϞʔλʔϢχοτࣜܕ
˞ϞʔλʔΧόʔ͖

˞˚ͷதʹέʔϒϧऔग़͠ํ
	ະهೖ�ඪ४�$+5�্ଆ༷
$+#�Լଆ0+$�༷ɿ֎ଆ༷

͍ͣΕ͔͕ೖΓ·͢ɻ

˞˘ͷதʹϞʔλʔંฦ͠ํ	ંࠨ�-.
ฦ͠3.�༷ɿӈંฦ༷͠
͕ೖΓ·͢ɻ

5"�3 RCS4-.6SR5A6WSRA12R-˚-□-16 RCS4-.6SR5A6WSRA12R-#-˚-□-16 ˓

5"�3 RCS4-.6SR5A7WSRA14R-˚-□-16 RCS4-.6SR5A7WSRA14R-#-˚-□-16 ˓

用モーターަ （2）
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用モーターަ （2）

シリーζ
タイプ έーϒル

औग़͠
ํ

モーター型式 カップ
リング


プーリー
 උߟ

サイζ モーター
W

エン
コーダー ϒレーΩͳ͠ ϒレーΩ͖

RCS3（P）

$5�$ ���8 Ξϒι ʵ .-S3C5�C-5.A400-5A-CO ʵ ˓

ϞʔλʔϢχοτࣜܕ

˞ϞʔλʔΧόʔ͖

˞˘ͷதʹϞʔ
λʔંฦ͠ํ
ʢ.̡ ɿࠨ ંฦ༷͠
��. ɿ̧ӈંฦ༷͠ʣ
ɹ͕ೖΓ·͢ɻ

�ɿΠンΫϦͱΞϒι
ڞ௨ͷΤンίʔμʔ
Λ༻ɻ

ɿ$&ରԠ
ɹ�ඌ ʮʹ�$&ʯΛ
ɹ͍ͩͯ͘͞͠ࡌه�ɻ
ʢ3$4��$5�$�
��$5;�$�3"�3�
��3"�3�3"�3�
��3"��3ඪ४ରԠʣ

$5;�$ ��8 Ξϒι ʵ ʵ .-S3C5;5C-5.A050-5A-#-CO ˓

4"�$�
44�$

���8

όοテϦʔ
Ϩス
Ξϒι

എ໘ग़͠ࠨ RCS3-.6�C-100-WA-A1E-CO RCS3-.6�C-100-WA-A1E-#-CO ˓
ଆ໘ग़͠ࠨ RCS3-.6�C-100-WA-A1S-CO RCS3-.6�C-100-WA-A1S-#-CO ˓
ӈഎ໘ग़͠ RCS3-.6�C-100-WA-A3E-CO RCS3-.6�C-100-WA-A3E-#-CO ˓
ӈଆ໘ग़͠ RCS3-.6�C-100-WA-A3S-CO RCS3-.6�C-100-WA-A3S-#-CO ˓

Ξϒι

എ໘ग़͠ࠨ RCS3-.6�C-100-NA-A1E-CO RCS3-.6�C-100-NA-A1E-#-CO ˓
ଆ໘ग़͠ࠨ RCS3-.6�C-100-NA-A1S-CO RCS3-.6�C-100-NA-A1S-#-CO ˓
ӈഎ໘ग़͠ RCS3-.6�C-100-NA-A3E-CO RCS3-.6�C-100-NA-A3E-#-CO ˓
ӈଆ໘ग़͠ RCS3-.6�C-100-NA-A3S-CO RCS3-.6�C-100-NA-A3S-#-CO ˓

ΠンΫϦ

എ໘ग़͠ࠨ RCS3-.6�C-100-5C-A1E-CO RCS3-.6�C-100-5C-A1E-#-CO ˓
ଆ໘ग़͠ࠨ RCS3-.6�C-100-5C-A1S-CO RCS3-.6�C-100-5C-A1S-#-CO ˓
ӈഎ໘ग़͠ RCS3-.6�C-100-5C-A3E-CO RCS3-.6�C-100-5C-A3E-#-CO ˓
ӈଆ໘ग़͠ RCS3-.6�C-100-5C-A3S-CO RCS3-.6�C-100-5C-A3S-#-CO ˓

���8

όοテϦʔ
Ϩス
Ξϒι

എ໘ग़͠ࠨ RCS3-.6�C-150-WA-A1E-CO RCS3-.6�C-150-WA-A1E-#-CO ˓
ଆ໘ग़͠ࠨ RCS3-.6�C-150-WA-A1S-CO RCS3-.6�C-150-WA-A1S-#-CO ˓
ӈഎ໘ग़͠ RCS3-.6�C-150-WA-A3E-CO RCS3-.6�C-150-WA-A3E-#-CO ˓
ӈଆ໘ग़͠ RCS3-.6�C-150-WA-A3S-CO RCS3-.6�C-150-WA-A3S-#-CO ˓

Ξϒι

എ໘ग़͠ࠨ RCS3-.6�C-150-NA-A1E-CO RCS3-.6�C-150-NA-A1E-#-CO ˓
ଆ໘ग़͠ࠨ RCS3-.6�C-150-NA-A1S-CO RCS3-.6�C-150-NA-A1S-#-CO ˓
ӈഎ໘ग़͠ RCS3-.6�C-150-NA-A3E-CO RCS3-.6�C-150-NA-A3E-#-CO ˓
ӈଆ໘ग़͠ RCS3-.6�C-150-NA-A3S-CO RCS3-.6�C-150-NA-A3S-#-CO ˓

ΠンΫϦ

എ໘ग़͠ࠨ RCS3-.6�C-150-5C-A1E-CO RCS3-.6�C-150-5C-A1E-#-CO ˓
ଆ໘ग़͠ࠨ RCS3-.6�C-150-5C-A1S-CO RCS3-.6�C-150-5C-A1S-#-CO ˓
ӈഎ໘ग़͠ RCS3-.6�C-150-5C-A3E-CO RCS3-.6�C-150-5C-A3E-#-CO ˓
ӈଆ໘ग़͠ RCS3-.6�C-150-5C-A3S-CO RCS3-.6�C-150-5C-A3S-#-CO ˓

4"�3�
44�3

���8

όοテϦʔ
Ϩス
Ξϒι

എ໘ग़͠ RCS3-.6�R-100-WA-□E-16 RCS3-.6�R-100-WA-#-□E-16 ˓

ଆ໘ग़͠ RCS3-.6�R-100-WA-□S-16 RCS3-.6�R-100-WA-#-□S-16 ˓

Ξϒι
എ໘ग़͠ RCS3-.6�R-100-NA-□E-16 RCS3-.6�R-100-NA-#-□E-16 ˓
ଆ໘ग़͠ RCS3-.6�R-100-NA-□S-16 RCS3-.6�R-100-NA-#-□S-16 ˓

ΠンΫϦ
എ໘ग़͠ RCS3-.6�R-100-5C-□E-16 RCS3-.6�R-100-5C-#-□E-16 ˓
ଆ໘ग़͠ RCS3-.6�R-100-5C-□S-16 RCS3-.6�R-100-5C-#-□S-16 ˓

���8

όοテϦʔ
Ϩス
Ξϒι

എ໘ग़͠ RCS3-.6�R-150-WA-□E-16 RCS3-.6�R-150-WA-#-□E-16 ˓

ଆ໘ग़͠ RCS3-.6�R-150-WA-□S-16 RCS3-.6�R-150-WA-#-□S-16 ˓

Ξϒι
എ໘ग़͠ RCS3-.6�R-150-NA-□E-16 RCS3-.6�R-150-NA-#-□E-16 ˓
ଆ໘ग़͠ RCS3-.6�R-150-NA-□S-16 RCS3-.6�R-150-NA-#-□S-16 ˓

ΠンΫϦ
എ໘ग़͠ RCS3-.6�R-150-5C-□E-16 RCS3-.6�R-150-5C-#-□E-16 ˓
ଆ໘ग़͠ RCS3-.6�R-150-5C-□S-16 RCS3-.6�R-150-5C-#-□S-16 ˓

3"�3 ��8
Ξϒι

എ໘ग़͠ RCS3-.64R-30-5A-□E-16 RCS3-.64R-30-5A-#-□E-16 ˓
ଆ໘ग़͠ RCS3-.64R-30-5A-□S-16 RCS3-.64R-30-5A-#-□S-16 ˓

ΠンΫϦ
എ໘ग़͠ RCS3-.64R-30-5C- □ E-16 RCS3-.64R-30-5C-#- □ E-16 ˓
ଆ໘ग़͠ RCS3-.64R-30-5C-□S-16 RCS3-.64R-30-5C-#-□S-16 ˓

3"�3 ��8

Ξϒι
ʢ�ʣ

্ଆग़͠ RCS3-.66R-60-5A-C+5-□-16 RCS3-.66R-60-5A-#-C+5-□-16 ˓
֎ଆग़͠ RCS3-.66R-60-5A-C+O-□-16 RCS3-.66R-60-5A-#-C+O-□-16 ˓
Լଆग़͠ RCS3-.66R-60-5A-C+#-□-16 RCS3-.66R-60-5A-#-C+#-□-16 ˓

ΠンΫϦ
ʢ�ʣ

্ଆग़͠ RCS3-.66R-60-5A-C+5-□-16 RCS3-.66R-60-5A-#-C+5-□-16 ˓
֎ଆग़͠ RCS3-.66R-60-5A-C+O-□-16 RCS3-.66R-60-5A-#-C+O-□-16 ˓
Լଆग़͠ RCS3-.66R-60-5A-C+#-□-16 RCS3-.66R-60-5A-#-C+#-□-16 ˓

3"�3 ���8

Ξϒι
ʢ�ʣ

্ଆग़͠ RCS3-.67R-100-5A-C+5-□-16 RCS3-.67R-100-5A-#-C+5-□-16 ˓
֎ଆग़͠ RCS3-.67R-100-5A-C+O-□-16 RCS3-.67R-100-5A-#-C+O-□-16 ˓
Լଆग़͠ RCS3-.67R-100-5A-C+#-□-16 RCS3-.67R-100-5A-#-C+#-□-16 ˓

ΠンΫϦ
ʢ�ʣ

্ଆग़͠ RCS3-.67R-100-5A-C+5-□-16 RCS3-.67R-100-5A-#-C+5-□-16 ˓
֎ଆग़͠ RCS3-.67R-100-5A-C+O-□-16 RCS3-.67R-100-5A-#-C+O-□-16 ˓
Լଆग़͠ RCS3-.67R-100-5A-C+#-□-16 RCS3-.67R-100-5A-#-C+#-□-16 ˓

3"�3 ���8

Ξϒι
ʢ�ʣ

্ଆग़͠ RCS3-.6�R-200-5A-C+5-□-16 RCS3-.6�R-200-5A-#-C+5-□-16 ˓
֎ଆग़͠ RCS3-.6�R-200-5A-C+O-□-16 RCS3-.6�R-200-5A-#-C+O-□-16 ˓
Լଆग़͠ RCS3-.6�R-200-5A-C+#-□-16 RCS3-.6�R-200-5A-#-C+#-□-16 ˓

ΠンΫϦ
ʢ�ʣ

্ଆग़͠ RCS3-.6�R-200-5A-C+5-□-16 RCS3-.6�R-200-5A-#-C+5-□-16 ˓
֎ଆग़͠ RCS3-.6�R-200-5A-C+O-□-16 RCS3-.6�R-200-5A-#-C+O-□-16 ˓
Լଆग़͠ RCS3-.6�R-200-5A-C+#-□-16 RCS3-.6�R-200-5A-#-C+#-□-16 ˓

3"��3 ���8

Ξϒι
ʢ�ʣ

্ଆग़͠ RCS3-.610R-400-5A-C+5-□-16 RCS3-.610R-400-5A-#-C+5-□-16 ˓
֎ଆग़͠ RCS3-.610R-400-5A-C+O-□-16 RCS3-.610R-400-5A-#-C+O-□-16 ˓
Լଆग़͠ RCS3-.610R-400-5A-C+#-□-16 RCS3-.610R-400-5A-#-C+#-□-16 ˓

ΠンΫϦ
ʢ�ʣ

্ଆग़͠ RCS3-.610R-400-5A-C+5-□-16 RCS3-.610R-400-5A-#-C+5-□-16 ˓
֎ଆग़͠ RCS3-.610R-400-5A-C+O-□-16 RCS3-.610R-400-5A-#-C+O-□-16 ˓
Լଆग़͠ RCS3-.610R-400-5A-C+#- □ -16 RCS3-.610R-400-5A-#-C+#- □ -16 ˓

3$4γϦーζ ϝンςφンε෦型式Ϧεト
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シリーζ
タイプ έーϒル

औग़͠
ํ

モーター型式 カップ
リング


プーリー
 උߟ

サイζ モーター
W

エン
コーダー ϒレーΩͳ͠ ϒレーΩ͖

RCS3（P）CR 4"�$�
44�$ ���8

όοテϦʔ
Ϩス
Ξϒι

എ໘ग़͠ࠨ RCS3CR-.6�C-100-WA-A1E-CO RCS3CR-.6�C-100-WA-A1E-#-CO ˓

ϞʔλʔϢχοτࣜܕ

˞ϞʔλʔΧόʔ͖

ଆ໘ग़͠ࠨ RCS3CR-.6�C-100-WA-A1S-CO RCS3CR-.6�C-100-WA-A1S-#-CO ˓

ӈഎ໘ग़͠ RCS3CR-.6�C-100-WA-A3E-CO RCS3CR-.6�C-100-WA-A3E-#-CO ˓

ӈଆ໘ग़͠ RCS3CR-.6�C-100-WA-A3S-CO RCS3CR-.6�C-100-WA-A3S-#-CO ˓

എ໘ग़͠ࠨ
खܧ༺Ҿٵ
̡༷ࣈ

RCS3CR-.6�C-100-WA-A1E-
CO-7L

RCS3CR-.6�C-100-WA-A1E-#-
CO-7L ˓

ଆ໘ग़͠ࠨ
खܧ༺Ҿٵ
̡༷ࣈ

RCS3CR-.6�C-100-WA-A1S-
CO-7L

RCS3CR-.6�C-100-WA-A1S-#-
CO-7L ˓

ӈഎ໘ग़͠
खܧ༺Ҿٵ
̡༷ࣈ

RCS3CR-.6�C-100-WA-A3E-
CO-7L

RCS3CR-.6�C-100-WA-A3E-#-
CO-7L ˓

ӈଆ໘ग़͠
खܧ༺Ҿٵ
̡༷ࣈ

RCS3CR-.6�C-100-WA-A3S-
CO-7L

RCS3CR-.6�C-100-WA-A3S-#-
CO-7L ˓

Ξϒι

എ໘ग़͠ࠨ RCS3CR-.6�C-100-NA-A1E-CO RCS3CR-.6�C-100-NA-A1E-#-CO ˓

ଆ໘ग़͠ࠨ RCS3CR-.6�C-100-NA-A1S-CO RCS3CR-.6�C-100-NA-A1S-#-CO ˓

ӈഎ໘ग़͠ RCS3CR-.6�C-100-NA-A3E-CO RCS3CR-.6�C-100-NA-A3E-#-CO ˓

ӈଆ໘ग़͠ RCS3CR-.6�C-100-NA-A3S-CO RCS3CR-.6�C-100-NA-A3S-#-CO ˓

എ໘ग़͠ࠨ
खܧ༺Ҿٵ
̡༷ࣈ

RCS3CR-.6�C-100-NA-A1E-
CO-7L

RCS3CR-.6�C-100-NA-A1E-#-
CO-7L ˓

ଆ໘ग़͠ࠨ
खܧ༺Ҿٵ
̡༷ࣈ

RCS3CR-.6�C-100-NA-A1S-
CO-7L

RCS3CR-.6�C-100-NA-A1S-#-
CO-7L ˓

ӈഎ໘ग़͠
खܧ༺Ҿٵ
̡༷ࣈ

RCS3CR-.6�C-100-NA-A3E-
CO-7L

RCS3CR-.6�C-100-NA-A3E-#-
CO-7L ˓

ӈଆ໘ग़͠
खܧ༺Ҿٵ
̡༷ࣈ

RCS3CR-.6�C-100-NA-A3S-
CO-7L

RCS3CR-.6�C-100-NA-A3S-#-
CO-7L ˓

ΠンΫϦ

എ໘ग़͠ࠨ RCS3CR-.6�C-100-5C-A1E-CO RCS3CR-.6�C-100-5C-A1E-#-CO ˓

ଆ໘ग़͠ࠨ RCS3CR-.6�C-100-5C-A1S-CO RCS3CR-.6�C-100-5C-A1S-#-CO ˓

ӈഎ໘ग़͠ RCS3CR-.6�C-100-5C-A3E-CO RCS3CR-.6�C-100-5C-A3E-#-CO ˓

ӈଆ໘ग़͠ RCS3CR-.6�C-100-5C-A3S-CO RCS3CR-.6�C-100-5C-A3S-#-CO ˓

എ໘ग़͠ࠨ
खܧ༺Ҿٵ
̡༷ࣈ

RCS3CR-.6�C-100-5C-A1E-
CO-7L

RCS3CR-.6�C-100-5C-A1E-#-
CO-7L ˓

ଆ໘ग़͠ࠨ
खܧ༺Ҿٵ
̡༷ࣈ

RCS3CR-.6�C-100-5C-A1S-
CO-7L

RCS3CR-.6�C-100-5C-A1S-#-
CO-7L ˓

ӈഎ໘ग़͠
खܧ༺Ҿٵ
̡༷ࣈ

RCS3CR-.6�C-100-5C-A3E-
CO-7L

RCS3CR-.6�C-100-5C-A3E-#-
CO-7L ˓

ӈଆ໘ग़͠
खܧ༺Ҿٵ
̡༷ࣈ

RCS3CR-.6�C-100-5C-A3S-
CO-7L

RCS3CR-.6�C-100-5C-A3S-#-
CO-7L ˓

用モーターަ （2）
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用モーターަ （2）

シリーζ
タイプ έーϒル

औग़͠
ํ

モーター型式 カップ
リング


プーリー
 උߟ

サイζ モーター
W

エン
コーダー ϒレーΩͳ͠ ϒレーΩ͖

RCS3CR 4"�$�
44�$ ���8

όοテϦʔ
Ϩス
Ξϒι

എ໘ग़͠ࠨ RCS3CR-.6�C-150-WA-A1E-CO RCS3CR-.6�C-150-WA-A1E-#-CO ˓

ϞʔλʔϢχοτࣜܕ

˞ϞʔλʔΧόʔ͖

ଆ໘ग़͠ࠨ RCS3CR-.6�C-150-WA-A1S-CO RCS3CR-.6�C-150-WA-A1S-#-CO ˓

ӈഎ໘ग़͠ RCS3CR-.6�C-150-WA-A3E-CO RCS3CR-.6�C-150-WA-A3E-#-CO ˓

ӈଆ໘ग़͠ RCS3CR-.6�C-150-WA-A3S-CO RCS3CR-.6�C-150-WA-A3S-#-CO ˓

എ໘ग़͠ࠨ
खܧ༺Ҿٵ
̡༷ࣈ

RCS3CR-.6�C-150-WA-A1E-
CO-7L

RCS3CR-.6�C-150-WA-A1E-#-
CO-7L ˓

ଆ໘ग़͠ࠨ
खܧ༺Ҿٵ
̡༷ࣈ

RCS3CR-.6�C-150-WA-A1S-
CO-7L

RCS3CR-.6�C-150-WA-A1S-#-
CO-7L ˓

ӈഎ໘ग़͠
खܧ༺Ҿٵ
̡༷ࣈ

RCS3CR-.6�C-150-WA-A3E-
CO-7L

RCS3CR-.6�C-150-WA-A3E-#-
CO-7L ˓

ӈଆ໘ग़͠
खܧ༺Ҿٵ
̡༷ࣈ

RCS3CR-.6�C-150-WA-A3S-
CO-7L

RCS3CR-.6�C-150-WA-A3S-#-
CO-7L ˓

Ξϒι

എ໘ग़͠ࠨ RCS3CR-.6�C-150-NA-A1E-CO RCS3CR-.6�C-150-NA-A1E-#-CO ˓

ଆ໘ग़͠ࠨ RCS3CR-.6�C-150-NA-A1S-CO RCS3CR-.6�C-150-NA-A1S-#-CO ˓

ӈഎ໘ग़͠ RCS3CR-.6�C-150-NA-A3E-CO RCS3CR-.6�C-150-NA-A3E-#-CO ˓

ӈଆ໘ग़͠ RCS3CR-.6�C-150-NA-A3S-CO RCS3CR-.6�C-150-NA-A3S-#-CO ˓

എ໘ग़͠ࠨ
खܧ༺Ҿٵ
̡༷ࣈ

RCS3CR-.6�C-150-NA-A1E-
CO-7L

RCS3CR-.6�C-150-NA-A1E-#-
CO-7L ˓

ଆ໘ग़͠ࠨ
खܧ༺Ҿٵ
̡༷ࣈ

RCS3CR-.6�C-150-NA-A1S-
CO-7L

RCS3CR-.6�C-150-NA-A1S-#-
CO-7L ˓

ӈഎ໘ग़͠
खܧ༺Ҿٵ
̡༷ࣈ

RCS3CR-.6�C-150-NA-A3E-
CO-7L

RCS3CR-.6�C-150-NA-A3E-#-
CO-7L ˓

ӈଆ໘ग़͠
खܧ༺Ҿٵ
̡༷ࣈ

RCS3CR-.6�C-150-NA-A3S-
CO-7L

RCS3CR-.6�C-150-NA-A3S-#-
CO-7L ˓

ΠンΫϦ

എ໘ग़͠ࠨ RCS3CR-.6�C-150-5C-A1E-CO RCS3CR-.6�C-150-5C-A1E-#-CO ˓

ଆ໘ग़͠ࠨ RCS3CR-.6�C-150-5C-A1S-CO RCS3CR-.6�C-150-5C-A1S-#-CO ˓

ӈഎ໘ग़͠ RCS3CR-.6�C-150-5C-A3E-CO RCS3CR-.6�C-150-5C-A3E-#-CO ˓

ӈଆ໘ग़͠ RCS3CR-.6�C-150-5C-A3S-CO RCS3CR-.6�C-150-5C-A3S-#-CO ˓

എ໘ग़͠ࠨ
खܧ༺Ҿٵ
̡༷ࣈ

RCS3CR-.6�C-150-5C-A1E-
CO-7L

RCS3CR-.6�C-150-5C-A1E-#-
CO-7L ˓

ଆ໘ग़͠ࠨ
खܧ༺Ҿٵ
̡༷ࣈ

RCS3CR-.6�C-150-5C-A1S-
CO-7L

RCS3CR-.6�C-150-5C-A1S-#-
CO-7L ˓

ӈഎ໘ग़͠
खܧ༺Ҿٵ
̡༷ࣈ

RCS3CR-.6�C-150-5C-A3E-
CO-7L

RCS3CR-.6�C-150-5C-A3E-#-
CO-7L ˓

ӈଆ໘ग़͠
खܧ༺Ҿٵ
̡༷ࣈ

RCS3CR-.6�C-150-5C-A3S-
CO-7L

RCS3CR-.6�C-150-5C-A3S-#-
CO-7L ˓

3$4γϦーζ ϝンςφンε෦型式Ϧεト
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シリーζ
タイプ ֬ೝݪ

ηンサー

モーター型式 カップ
リング


プーリー
 උߟ

サイζ モーター
W

エン
コーダー ϒレーΩͳ͠ ϒレーΩ͖

RCS2
RCS2CR

4"�$

��8

όοテϦʔ
ϨスΞϒι ʵ .-S2SA4C-*AA0206-WA-CO .-S2SA4C-*AA0206-WA-#-CO ˓

Ξϒι ʵ .-S2SA4C-*AA0206-5A-CO .-S2SA4C-*AA0206-5A-#-CO ˓
ΠンΫϦ ʵ .-S2SA4C-*AA0206-5C-CO .-S2SA4C-*AA0206-5C-#-CO ˓

4"�$

όοテϦʔ
ϨスΞϒι ʵ .-S2SA5C-*AA0206-WA-CO .-S2SA5C-*AA0206-WA-#-CO ˓

Ξϒι ʵ .-S2SA5C-*AA0206-5A-CO .-S2SA5C-*AA0206-5A-#-CO ˓
ΠンΫϦ ʵ .-S2SA5C-*AA0206-5C-CO .-S2SA5C-*AA0206-5C-#-CO ˓

4"�$ ��8

όοテϦʔ
ϨスΞϒι ʵ .-S2SA6C-*AA0306-WA-CO .-S2SA6C-*AA0306-WA-#-CO ˓

Ξϒι ʵ .-S2SA6C-*AA0306-5A-CO .-S2SA6C-*AA0306-5A-#-CO ˓
ΠンΫϦ ʵ .-S2SA6C-*AA0306-5C-CO .-S2SA6C-*AA0306-5C-#-CO ˓

4"�$
��8

όοテϦʔ
ϨスΞϒι ʵ .-S2SA7C-*AA0606-WA-CO .-S2SA7C-*AA0606-WA-#S-CO ˓

̨̗ �ɿ�ϒϨʔΩઢ༷
˞ϒϨʔΩϢχοτ
ɹຊମؚ·Ε·ͤΜɻ

Ξϒι ʵ .-S2SA7C-*AA0606-NA-CO .-S2SA7C-*AA0606-NA-#S-CO ˓

ΠンΫϦ ʵ .-S2SA7C-*AA0606-5C-CO .-S2SA7C-*AA0606-5C-#S-CO ˓

44�$ Ξϒι ʵ .-S2SS7C-*AA0606-NA-CO .-S2SS7C-*AA0606-NA-#5-CO ˓
̗̩ �ɿ�Τンίʔμʔ෦ʹ
ϒϨʔΩ͖σʔλ
ೖྗͷΈ
˞ϒϨʔΩϢχοτ
ɹຊମؚ·Ε·ͤΜɻ

ΠンΫϦ ʵ .-S2SS7C-*AA0606-5C-CO .-S2SS7C-*AA0606-5C-#5-CO ˓

44�$
���8 Ξϒι ʵ .-S2SS�C-*AA100-NA-CO1 .-S2SS�C-*AA100-NA-#5-CO1 ˓

ΠンΫϦ ʵ .-S2SS�C-*AA100-5C-CO1 .-S2SS�C-*AA100-5C-#5-CO1 ˓

���8 Ξϒι ʵ .-S2SS�C-*AA150-NA-CO1 .-S2SS�C-*AA150-NA-#5-CO1 ˓
ΠンΫϦ ʵ .-S2SS�C-*AA150-5C-CO1 .-S2SS�C-*AA150-5C-#5-CO1 ˓

RCS2

4"�3

��8

όοテϦʔ
ϨスΞϒι ʵ .-S2SA4R-*AA0206-WA-16 .-S2SA4R-*AA0206-WA-#-16 ˓

Ξϒι ʵ .-S2SA4R-*AA0206-5A-16 .-S2SA4R-*AA0206-5A-#-16 ˓
ΠンΫϦ ʵ .-S2SA4R-*AA0206-5C-16 .-S2SA4R-*AA0206-5C-#-16 ˓

4"�3

όοテϦʔ
ϨスΞϒι ʵ .-S2SA5R-*AA0206-WA-16 .-S2SA5R-*AA0206-WA-#-16 ˓

Ξϒι ʵ .-S2SA5R-*AA0206-5A-16 .-S2SA5R-*AA0206-5A-#-16 ˓
ΠンΫϦ ʵ .-S2SA5R-*AA0206-5C-16 .-S2SA5R-*AA0206-5C-#-16 ˓

4"�3 ��8

όοテϦʔ
ϨスΞϒι ʵ .-S2SA6R-*AA0306-WA-16 .-S2SA6R-*AA0306-WA-#-16 ˓

Ξϒι ʵ .-S2SA6R-*AA0306-5A-16 .-S2SA6R-*AA0306-5A-#-16 ˓
ΠンΫϦ ʵ .-S2SA6R-*AA0306-5C-16 .-S2SA6R-*AA0306-5C-#-16 ˓

4"�3
��8

όοテϦʔ
ϨスΞϒι ʵ .-S2SA7R-*AA0606-WA-16 .-S2SA7R-*AA0606-WA-#S-16 ˓ ̨̗ �ɿ�ϒϨʔΩઢ༷

˞ϒϨʔΩϢχοτ
ɹຊମؚ·Ε·ͤΜɻ

Ξϒι ʵ .-S2SA7R-*AA0606-NA-16 .-S2SA7R-*AA0606-NA-#S-16 ˓
ΠンΫϦ ʵ .-S2SA7R-*AA0606-5C-16 .-S2SA7R-*AA0606-5C-#S-16 ˓

44�3 Ξϒι ʵ .-S2SS7R-*AA060-NA-16 .-S2SS7R-*AA060-NA-#5-16 ˓
̗̩ �ɿ�Τンίʔμʔ෦ʹ
ϒϨʔΩ͖σʔλ
ೖྗͷΈ
˞ϒϨʔΩϢχοτ
ɹຊମؚ·Ε·ͤΜɻ

ΠンΫϦ ʵ .-S2SS7R-*AA060-5C-16 .-S2SS7R-*AA060-5C-#5-16 ˓

44�3
���8 Ξϒι ʵ .-S2SS�R-*AA100-NA-16 .-S2SS�R-*AA100-NA-#5-16 ˓

ΠンΫϦ ʵ .-S2SS�R-*AA100-5C-16 .-S2SS�R-*AA100-5C-#5-16 ˓

���8 Ξϒι ʵ .-S2SS�R-*AA150-NA-16 .-S2SS�R-*AA150-NA-#5-16 ˓
ΠンΫϦ ʵ .-S2SS�R-*AA150-5C-16 .-S2SS�R-*AA150-5C-#5-16 ˓

3"�$�
3(4�$�
3(%�$

��8
Ξϒι ηンαʔແ͠ .-S2RA4C-*AA020-5A-CO .-S2RA4C-*AA020-5A-#-CO ˓

ηンαʔ͖ .-S2RA4C-*AA020-5A-CO-HS .-S2RA4C-*AA020-5A-#-CO-HS ˓

ΠンΫϦ ηンαʔແ͠ .-S2RA4C-*AA020-5C-CO .-S2RA4C-*AA020-5C-#-CO ˓
ηンαʔ͖ .-S2RA4C-*AA020-5C-CO-HS .-S2RA4C-*AA020-5C-#-CO-HS ˓

��8
Ξϒι ηンαʔແ͠ .-S2RA4C-*AA030-5A-CO .-S2RA4C-*AA030-5A-#-CO ˓

ηンαʔ͖ .-S2RA4C-*AA030-5A-CO-HS .-S2RA4C-*AA030-5A-#-CO-HS ˓

ΠンΫϦ ηンαʔແ͠ .-S2RA4C-*AA030-5C-CO .-S2RA4C-*AA030-5C-#-CO ˓
ηンαʔ͖ .-S2RA4C-*AA030-5C-CO-HS .-S2RA4C-*AA030-5C-#-CO-HS ˓

3"�$�
3(4�$�
3(%�$

��8

όοテϦʔ
ϨスΞϒι ʵ .-S2RA5C-*AA060-WA-CO .-S2RA5C-*AA060-WA-#5-CO ˓

̗̩ �ɿ�Τンίʔμʔ෦ʹ
ϒϨʔΩ͖σʔλ
ೖྗͷΈ
˞ϒϨʔΩϢχοτ
ɹຊମؚ·Ε·ͤΜɻ

Ξϒι ʵ .-S2RA5C-*AA060-NA-CO .-S2RA5C-*AA060-NA-#5-CO ˓
ΠンΫϦ ʵ .-S2RA5C-*AA060-5C-CO .-S2RA5C-*AA060-5C-#5-CO ˓

���8

όοテϦʔ
ϨスΞϒι ʵ .-S2RA5C-*AA100-WA-CO .-S2RA5C-*AA100-WA-#5-CO ˓

Ξϒι ʵ .-S2RA5C-*AA100-NA-CO .-S2RA5C-*AA100-NA-#5-CO ˓
ΠンΫϦ ʵ .-S2RA5C-*AA100-5C-CO .-S2RA5C-*AA100-5C-#5-CO ˓

3"�3�
3(%�3

��8
Ξϒι ηンαʔແ͠ .-S2RA4R-*AA020-5A-16 .-S2RA4R-*AA020-5A-#-16 ˓

ηンαʔ͖ .-S2RA4R-*AA020-5A-HS-16 .-S2RA4R-*AA020-5A-#-HS-16 ˓

ΠンΫϦ ηンαʔແ͠ .-S2RA4R-*AA020-5C-16 .-S2RA4R-*AA020-5C-#-16 ˓
ηンαʔ͖ .-S2RA4R-*AA020-5C-HS-16 .-S2RA4R-*AA020-5C-#-HS-16 ˓

��8
Ξϒι ηンαʔແ͠ .-S2RA4R-*AA030-5A-16 .-S2RA4R-*AA030-5A-#-16 ˓

ηンαʔ͖ .-S2RA4R-*AA030-5A-HS-16 .-S2RA4R-*AA030-5A-#-HS-16 ˓

ΠンΫϦ ηンαʔແ͠ .-S2RA4R-*AA030-5C-16 .-S2RA4R-*AA030-5C-#-16 ˓
ηンαʔ͖ .-S2RA4R-*AA030-5C-HS-16 .-S2RA4R-*AA030-5C-#-HS-16 ˓

3"�3 ��8

όοテϦʔ
ϨスΞϒι ʵ .-S2RA5R-*AA060-WA-16 .-S2RA5R-*AA060-WA-#5-16 ˓ ̗̩ �ɿ�Τンίʔμʔ෦ʹ

ϒϨʔΩ͖σʔλ
ೖྗͷΈ
˞ϒϨʔΩϢχοτ
ɹຊମؚ·Ε·ͤΜɻ

Ξϒι ʵ .-S2RA5R-*AA060-NA-16 .-S2RA5R-*AA060-NA-#5-16 ˓

ΠンΫϦ ʵ .-S2RA5R-*AA060-5C-16 .-S2RA5R-*AA060-5C-#5-16 ˓

"�3
��8

Ξϒι ʵ .-S2A4R-*AA0206-5A-16 ʵ ˓
ΠンΫϦ ʵ .-S2A4R-*AA0206-5C-16 ʵ ˓

"�3 Ξϒι ʵ .-S2A5R-*AA0206-5A-16 ʵ ˓
ΠンΫϦ ʵ .-S2A5R-*AA0206-5C-16 ʵ ˓

"�3 ��8 Ξϒι ʵ .-S2A6R-*AA0306-5A-16 ʵ ˓
ΠンΫϦ ʵ .-S2A6R-*AA0306-5C-16 ʵ ˓

用モーターަ （2）
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*9" ϝンςφンε෦型式Ϧεト �

シリーζ タイプ ロードηル型式 උߟ

RCS3

3"�3 7LC-200N-2�1-'R ϑレーϜɺϑランジ͖

3"�3 7LC-600N-2�1-'R ϑレーϜɺϑランジ͖

3"�3 7LC-2,N-271-'R ϑレーϜɺϑランジ͖

3"�3 7LC-2,N-271-'R ϑレーϜɺϑランジ͖

3"��3 7LC-6,N-0�2#2-'R ϑレーϜɺϑランジ͖

3"��3 7LC-50,N-33�-'R ϑレーϜ͖

3"��3 7LC-50,N-33�-'R ϑレーϜ͖

RCS2 3"��3 7LC-20,N-0�2-'R ϑレーϜɺϑランジ͖

（4） ロードηルユニット

シリーζ
タイプ ֬ೝݪ

ηンサー

モーター型式 カップ
リング


プーリー
 උߟ

サイζ モーター
W

エン
コーダー ϒレーΩͳ͠ ϒレーΩ͖

RCS2W

3"�$

��8

Ξϒι
ηンαʔͳ͠ .-S2WRA4C-*AA020-5A-CO .-S2WRA4C-*AA020-5A-#-CO ˓

ηンαʔ͖ .-S2WRA4C-*AA020-5A-CO-HS .-S2WRA4C-*AA020-5A-#-CO-HS ˓

ΠンΫϦ
ηンαʔͳ͠ .-S2WRA4C-*AA020-5C-CO .-S2WRA4C-*AA020-5C-#-CO ˓

ηンαʔ͖ .-S2WRA4C-*AA020-5C-CO-HS .-S2WRA4C-*AA020-5C-#-CO-HS ˓

��8

Ξϒι
ηンαʔͳ͠ .-S2WRA4C-*AA030-5A-CO .-S2WRA4C-*AA030-5A-#-CO ˓

ηンαʔ͖ .-S2WRA4C-*AA030-5A-CO-HS .-S2WRA4C-*AA030-5A-#-CO-HS ˓

ΠンΫϦ
ηンαʔͳ͠ .-S2WRA4C-*AA030-5C-CO .-S2WRA4C-*AA030-5C-#-CO ˓

ηンαʔ͖ .-S2WRA4C-*AA030-5C-CO-HS .-S2WRA4C-*AA030-5C-#-CO-HS ˓

3"�3

��8

Ξϒι
ηンαʔͳ͠ .-S2WRA4R-*AA020-5A-16 .-S2WRA4R-*AA020-5A-#-16 ˓

ηンαʔ͖ .-S2WRA4R-*AA020-5A-HS-16 .-S2WRA4R-*AA020-5A-#-HS-16 ˓

ΠンΫϦ
ηンαʔͳ͠ .-S2WRA4R-*AA020-5C-16 .-S2WRA4R-*AA020-5C-#-16 ˓

ηンαʔ͖ .-S2WRA4R-*AA020-5C-HS-16 .-S2WRA4R-*AA020-5C-#-HS-16 ˓

��8

Ξϒι
ηンαʔͳ͠ .-S2WRA4R-*AA030-5A-16 .-S2WRA4R-*AA030-5A-#-16 ˓

ηンαʔ͖ .-S2WRA4R-*AA030-5A-HS-16 .-S2WRA4R-*AA030-5A-#-HS-16 ˓

ΠンΫϦ
ηンαʔͳ͠ .-S2WRA4R-*AA030-5C-16 .-S2WRA4R-*AA030-5C-#-16 ˓

ηンαʔ͖ .-S2WRA4R-*AA030-5C-HS-16 .-S2WRA4R-*AA030-5C-#-HS-16 ˓

用モーターަ （2）

シリーζ タイプ タイϛングϕルト型式 උߟ

RCS3

4"�3 5#-RCS3-SA�R

44�3 5#-RCS3-SS�R

3"�3 5#-RCS3-RA4R

3"�3 5#-RCS3-RA6R

3"�3 5#-RCS3-RA7R

3"�3 5#-RCS3-RA�R

3"��3 5#-RCS3-RA10R

RCS2

̨̖ ̧̐ 5#-RCS2-̨ ̖̐ ̧

̨̖ ̧̑ 5#-RCS2-̨ ̖̑ ̧

̨̖ ̧̒ 5#-RCS2-̨ ̖̒ ̧

̨̖ ̧̓ 5#-RCS2-̨ ̖̓ ̧

̨̨ ̧̓ 5#-RCS2-̨ ̨̓ ̧

̨̨ ̧̔ 5#-RCS2-̨ ̨̔ ̧

̧̖ ̧̐ 5#-RCS2-̧ ̖̐ ̧

̧̖ ̧̑ 5#-RCS2-̧ ̖5̧

̖̐ ̧ 5#-RCS2-̖ ̧̐

̖̑ ̧ 5#-RCS2-̖ ̧̑

̖̒ ̧ 5#-RCS2-̖ ̧̒

用ϕルトަ （3）

3$4γϦーζ ϝンςφンε෦型式Ϧεト

ʢʣϩʔυηϧϢχοτͷަΛతͱ͢Δ߹ʹݶΓɺൢ ച͠·͢ɻ
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メンテナンス品��ʵ୯࣠ϩϘοτฤʵ

γϦーζ ϝンςφンε෦型式Ϧεトܥ4*

シリーζ タイプ ステンレスシート型式ɹ※1

ISD

4 S5-S1-（ストローク）
. S5-.1-（ストローク）
.9 S5-.X1-（ストローク）
- S5-L1-（ストローク）
-9 S5-LX1-（ストローク）

ISDA/
ISPDA

4 S5-SA1-（ストローク）
. S5-.A1-（ストローク）
.9 S5-.XA1-（ストローク）
- S5-LA1-（ストローク）
-9 S5-LXA1-（ストローク）

ISDB/
ISPDB

4 S5-S#1-（ストローク）
. S5-.#1-（ストローク）
.9 S5-.X#1-（ストローク）
- S5-L#1-（ストローク）
-9 S5-LX#1-（ストローク）

ISDCR/
ISPDCR

4 S5-S2-（ストローク）
. S5-.2-（ストローク）
.9 S5-.X2-（ストローク）
- S5-L2-（ストローク）
-9 S5-LX2-（ストローク）

シリーζ タイプ ステンレスシート型式ɹ※1

ISPDCR

8ʢ���8ʣ S5-W1-（ストローク）
8ʢ���8ʣ S5-W2-（ストローク）
89ʢ���8ʣ S5-WX1-（ストローク）
89ʢ���8ʣ S5-WX2-（ストローク）

ISDACR/
ISPDACR

4 S5-SA2-（ストローク）
. S5-.A2-（ストローク）
.9 S5-.XA2-（ストローク）
- S5-LA2-（ストローク）
-9 S5-LXA2-（ストローク）
8ʢ���8ʣ S5-WA1-（ストローク）
8ʢ���8ʣ S5-WA2-（ストローク）
89ʢ���8ʣ S5-WXA1-（ストローク）
89ʢ���8ʣ S5-WXA2-（ストローク）

ISDBCR/
ISPDBCR

4 S5-S#2-（ストローク）
. S5-.#2-（ストローク）
.9 S5-.X#2-（ストローク）
- S5-L#2-（ストローク）
-9 S5-LX#2-（ストローク）

SSPDACR
4 S5-S#3-（ストローク）
. S5-.#3-（ストローク）
- S5-L#3-（ストローク）

用ステンレスシートަ （1）

˞�ɹスτϩʔΫදهʹ͍ͭͯ
ɹɹ��ΞΫνϡΤʔλʔࣜܕͷスτϩʔΫΛͦͷ··༻͠·͢ɻ

用モーターަ （2）

シリーζ
タイプ έーϒル

औग़͠ํ
モーター型式 カップ

リング උߟ
サイζ モーターW エンコーダー ϒレーΩͳ͠ ϒレーΩ͖

ISB
ISPB
ISDB
ISPDB
ISDBCR
ISPDBCR

4
��

όοテϦʔϨスΞϒι
ʢϦʔυ��Ҏ֎ʣ

"�&ɺ"�4 .-*S#-5.A060-WA-CO-A1 .-*S#-5.A060-WA-#-CO-A1 ˓
"�&ɺ"�4 .-*S#-5.A060-WA-CO-A3 .-*S#-5.A060-WA-#-CO-A3 ˓

Ξϒι
ʢϦʔυ��Ҏ֎ʣ

"�&ɺ"�4 .-*S#-5.A060-5A-CO-A1 .-*S#-5.A0606-5A-#-CO-A1 ˓
"�&ɺ"�4 .-*S#-5.A060-5A-CO-A3 .-*S#-5.A0606-5A-#-CO-A3 ˓

ΠンΫϦ
ʢϦʔυ��Ҏ֎ʣ

"�&ɺ"�4 .-*S#-5.A060-5C-CO-A1 .-*S#-5.A0606-5C-#-CO-A1 ˓
"�&ɺ"�4 .-*S#-5.A060-5C-CO-A3 .-*S#-5.A0606-5C-#-CO-A3 ˓

��� όοテϦʔϨスΞϒι
ʢϦʔυ��ʣ

"�&ɺ"�4 .-*S#-5.A100S-WA-CO-A1 .-*S#-5.A100S-WA-#-CO-A1 ˓
"�&ɺ"�4 .-*S#-5.A100S-WA-CO-A3 .-*S#-5.A100S-WA-#-CO-A3 ˓

.

���

όοテϦʔϨスΞϒι
ʢϦʔυ��Ҏ֎ʣ

"�&ɺ"�4 .-*S#-5.A100-WA-CO-A1 .-*S#-5.A100-WA-#-CO-A1 ˓
"�&ɺ"�4 .-*S#-5.A100-WA-CO-A3 .-*S#-5.A100-WA-#-CO-A3 ˓

Ξϒι
ʢϦʔυ��Ҏ֎ʣ

"�&ɺ"�4 .-*S#-5.A100-5A-CO-A1 .-*S#-5.A1006-5A-#-CO-A1 ˓
"�&ɺ"�4 .-*S#-5.A100-5A-CO-A3 .-*S#-5.A1006-5A-#-CO-A3 ˓

ΠンΫϦ
ʢϦʔυ��Ҏ֎ʣ

"�&ɺ"�4 .-*S#-5.A100-5C-CO-A1 .-*S#-5.A1006-5C-#-CO-A1 ˓
"�&ɺ"�4 .-*S#-5.A100-5C-CO-A3 .-*S#-5.A1006-5C-#-CO-A3 ˓

���

όοテϦʔϨスΞϒι
ʢϦʔυ��Ҏ֎ʣ

"�&ɺ"�4 .-*S#-5.A200-WA-CO1-A1 .-*S#-5.A200-WA-#-CO1-A1 ˓
"�&ɺ"�4 .-*S#-5.A200-WA-CO1-A3 .-*S#-5.A200-WA-#-CO1-A3 ˓

Ξϒι
ʢϦʔυ��Ҏ֎ʣ

"�&ɺ"�4 .-*S#-5.A200-5A-CO1-A1 .-*S#-5.A2006-5A-#-CO1-A1 ˓
"�&ɺ"�4 .-*S#-5.A200-5A-CO1-A3 .-*S#-5.A2006-5A-#-CO1-A3 ˓

ΠンΫϦ
ʢϦʔυ��Ҏ֎ʣ

"�&ɺ"�4 .-*S#-5.A200-5C-CO1-A1 .-*S#-5.A2006-5C-#-CO1-A1 ˓
"�&ɺ"�4 .-*S#-5.A200-5C-CO1-A3 .-*S#-5.A2006-5C-#-CO1-A3 ˓

��� όοテϦʔϨスΞϒι
ʢϦʔυ��ʣ

"�&ɺ"�4 .-*S#-5.A400.-WA-CO-A1 .-*S#-5.A400.-WA-#-CO-A1 ˓
"�&ɺ"�4 .-*S#-5.A400.-WA-CO-A3 .-*S#-5.A400.-WA-#-CO-A3 ˓

-

���

όοテϦʔϨスΞϒι "�&ɺ"�4 .-*S#-5.A200-WA-CO2-A1 .-*S#-5.A200-WA-#-CO2-A1 ˓
"�&ɺ"�4 .-*S#-5.A200-WA-CO2-A3 .-*S#-5.A200-WA-#-CO2-A3 ˓

Ξϒι "�&ɺ"�4 .-*S#-5.A200-5A-CO2-A1 .-*S#-5.A2006-5A-#-CO2-A1 ˓
"�&ɺ"�4 .-*S#-5.A200-5A-CO2-A3 .-*S#-5.A2006-5A-#-CO2-A3 ˓

ΠンΫϦ "�&ɺ"�4 .-*S#-5.A200-5C-CO2-A1 .-*S#-5.A2006-5C-#-CO2-A1 ˓
"�&ɺ"�4 .-*S#-5.A200-5C-CO2-A3 .-*S#-5.A2006-5C-#-CO2-A3 ˓

���

όοテϦʔϨスΞϒι "�&ɺ"�4 .-*S#-5.A400-WA-CO-A1 .-*S#-5.A400-WA-#-CO-A1 ˓
"�&ɺ"�4 .-*S#-5.A400-WA-CO-A3 .-*S#-5.A400-WA-#-CO-A3 ˓

Ξϒι "�&ɺ"�4 .-*S#-5.A400-5A-CO-A1 .-*S#-5.A4006-5A-#-CO-A1 ˓
"�&ɺ"�4 .-*S#-5.A400-5A-CO-A3 .-*S#-5.A4006-5A-#-CO-A3 ˓

ΠンΫϦ "�&ɺ"�4 .-*S#-5.A400-5C-CO-A1 .-*S#-5.A4006-5C-#-CO-A1 ˓
"�&ɺ"�4 .-*S#-5.A400-5C-CO-A3 .-*S#-5.A4006-5C-#-CO-A3 ˓

8 ��� όοテϦʔϨスΞϒι ʵ .-*S#-5.A750-WA-CO .-*S#-5.A750-WA-#5-CO ˓

SSPA
SSPDACR

4 ���
Ξϒι "�&ɺ"�4 .-SS1A-5.A200-5A-CO-A1 .-SS1A-5.A2006-5A-#-CO-A1 ˓

"�&ɺ"�4 .-SS1A-5.A200-5A-CO-A3 .-SS1A-5.A2006-5A-#-CO-A3 ˓

ΠンΫϦ "�&ɺ"�4 .-SS1A-5.A200-5C-CO-A1 .-SS1A-5.A2006-5C-#-CO-A1 ˓
"�&ɺ"�4 .-SS1A-5.A200-5C-CO-A3 .-SS1A-5.A2006-5C-#-CO-A3 ˓

. ���
Ξϒι "�&ɺ"�4 .-SS1A-5.A400-5A-CO-A1 .-SS1A-5.A4006-5A-#-CO-A1 ˓

"�&ɺ"�4 .-SS1A-5.A400-5A-CO-A3 .-SS1A-5.A4006-5A-#-CO-A3 ˓

ΠンΫϦ "�&ɺ"�4 .-SS1A-5.A400-5C-CO-A1 .-SS1A-5.A4006-5C-#-CO-A1 ˓
"�&ɺ"�4 .-SS1A-5.A400-5C-CO-A3 .-SS1A-5.A4006-5C-#-CO-A3 ˓

- ���
Ξϒι "�&ɺ"�4 .-SS1A-5.A750-5A-CO-A1 .-SS1A-5.A750-5A-#-CO-A1 ˓

"�&ɺ"�4 .-SS1A-5.A750-5A-CO-A3 .-SS1A-5.A750-5A-#-CO-A3 ˓

ΠンΫϦ "�&ɺ"�4 .-SS1A-5.A750-5C-CO-A1 .-SS1A-5.A750-5C-#-CO-A1 ˓
"�&ɺ"�4 .-SS1A-5.A750-5C-CO-A3 .-SS1A-5.A750-5C-#-CO-A3 ˓
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อक෦品ɹ1-226

メンテナンス品��ʵ୯࣠ϩϘοτฤʵ

シリーζ
タイプ モーター型式 カップ

リング


උߟ
サイζ モーター

W
エン

コーダー ϒレーΩͳ͠ ϒレーΩ͖

ISA
ISPA

4 ��
Ξϒι .-*SA-*AA060-5A-CO .-*SA-*AA060-5A-#5-CO ˓
ΠンΫϦ .-*SA-*AA060-5C-CO .-*SA-*AA060-5C-#5-CO ˓

.
���

Ξϒι .-*SA-*AA100-5A-CO .-*SA-*AA100-5A-#5-CO ˓
ΠンΫϦ .-*SA-*AA100-5C-CO .-*SA-*AA100-5C-#5-CO ˓

���
Ξϒι .-*SA-*AA200.-5A-CO .-*SA-*AA200.-5A-#5-CO ˓
ΠンΫϦ .-*SA-*AA200.-5C-CO .-*SA-*AA200.-5C-#5-CO ˓

-
���

Ξϒι .-*SA-*AA200L-5A-CO .-*SA-*AA200L-5A-#5-CO ˓
ΠンΫϦ .-*SA-*AA200L-5C-CO .-*SA-*AA200L-5C-#5-CO ˓

���
Ξϒι .-*SA-*AA400-5A-CO .-*SA-*AA400-5A-#5-CO ˓
ΠンΫϦ .-*SA-*AA400-5C-CO .-*SA-*AA400-5C-#5-CO ˓

8
���

Ξϒι .-*SA-*AA600-5A-CO .-*SA-*AA600-5A-#5-CO ˓
ΠンΫϦ .-*SA-*AA600-5C-CO .-*SA-*AA600-5C-#5-CO ˓

���
Ξϒι .-*SA-*AA750-5A-CO .-*SA-*AA750-5A-#5-CO ˓
ΠンΫϦ .-*SA-*AA750-5C-CO .-*SA-*AA750-5C-#5-CO ˓

ISDA
ISPDACR

4 ��
Ξϒι .-*SDA-*AA060-5A-CO .-*SDA-*AA060-5A-#5-CO ˓
ΠンΫϦ .-*SDA-*AA060-5C-CO .-*SDA-*AA060-5C-#5-CO ˓

.
���

Ξϒι .-*SDA-*AA100-5A-CO .-*SDA-*AA100-5A-#5-CO ˓
ΠンΫϦ .-*SDA-*AA100-5C-CO .-*SDA-*AA100-5C-#5-CO ˓

���
Ξϒι .-*SDA-*AA200.-5A-CO .-*SDA-*AA200.-5A-#5-CO ˓
ΠンΫϦ .-*SDA-*AA200.-5C-CO .-*SDA-*AA200.-5C-#5-CO ˓

-
���

Ξϒι .-*SDA-*AA200L-5A-CO .-*SDA-*AA200L-5A-#5-CO ˓
ΠンΫϦ .-*SDA-*AA200L-5C-CO .-*SDA-*AA200L-5C-#5-CO ˓

���
Ξϒι .-*SDA-*AA400-5A-CO .-*SDA-*AA400-5A-#5-CO ˓
ΠンΫϦ .-*SDA-*AA400-5C-CO .-*SDA-*AA400-5C-#5-CO ˓

8
���

Ξϒι .-*SDA-*AA600-5A-CO .-*SDA-*AA600-5A-#5-CO ˓
ΠンΫϦ .-*SDA-*AA600-5C-CO .-*SDA-*AA600-5C-#5-CO ˓

���
Ξϒι .-*SDA-*AA750-5A-CO .-*SDA-*AA750-5A-#5-CO ˓
ΠンΫϦ .-*SDA-*AA750-5C-CO .-*SDA-*AA750-5C-#5-CO ˓

用モーターަ （2）

（3） 中間サポート෦

シリーζ タイプ
中間サポート෦

サポートϑックҰ式型式
（̍ ： スライダーٴͼϕースऔ͚֤ ϲ̎）

テンションϫイϠー型式ɹ※1
（̍ ： ̎ ຊ）

IS
.9.9 W'-1 WR-*S.X-（ストローク）
-9.9 W'-2 WR-*SLX-（ストローク）
-9689 WR-*S6WX-（ストローク）

ISP 89.9ʢ���8ʣ W'-3 WR-WX.X1-（ストローク）
89.9ʢ���8ʣ WR-WX.X2-（ストローク）

ISB/ISPB

.9.9
W'-1

WR-.X.#-（ストローク）
-9.9 WR-LX.#-（ストローク）
-9689 WR-LX6#-（ストローク）
89.9 *.S-*S#-WX.（ㅣ中間サポートASS:）

ISA/ISPA

.9.9 W'-1 WR-.X.A-（ストローク）
-9.9 W'-2 WR-LX.A-（ストローク）
-9689 WR-LX6A-（ストローク）
89.9ʢ���8ʣ W'-3 WR-WX.A1-（ストローク）
89.9ʢ���8ʣ WR-WX.A2-（ストローク）

ISD .9 W'-1 WR-.X1-（ストローク）
-9 W'-2 WR-LX1-（ストローク）

ISDA/ISPDA .9 W'-1 WR-.XA1-（ストローク）
-9 W'-2 WR-LXA1-（ストローク）

ISDB/ISPDB .9 W'-4 WR-.X#1-（ストローク）
-9 W'-7 WR-LX#1-（ストローク）

ISDCR/ISPDCR .9 W'-1 WR-.X1-（ストローク）
-9 W'-2 WR-LX1-（ストローク）

ISPDCR 89ʢ���8ʣ W'-3 WR-WX1-（ストローク）
89ʢ���8ʣ WR-WX2-（ストローク）

ISDACR/ISPDACR

.9 W'-1 WR-.XA1-（ストローク）
-9 W'-2 WR-LXA1-（ストローク）
89ʢ���8ʣ W'-3 WR-WXA1-（ストローク）
89ʢ���8ʣ WR-WXA2-（ストローク）

ISDBCR/ISPDBCR .9 W'-4 WR-.X#1-（ストローク）
-9 W'-7 WR-LX#1-（ストローク）

˞�ɹスτϩʔΫදهʹ͍ͭͯ
ɹɹ��ΞΫνϡΤʔλʔࣜܕͷスτϩʔΫΛͦͷ··༻͠·͢ɻ
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อक෦品ɹ1-2281-227ɹอक෦品

メンテナンス品��ʵ୯࣠ϩϘοτฤʵ

γϦーζ ϝンςφンε෦型式Ϧεトܥ"4-

シリーζ タイプ ステンレスシート型式
※2

ϕΞέーϒルASS:型式
※1ɺ※2 έーϒル֎ܗ（̼̼）

LSA

γϟϑτ
λΠϓ

4�44 S5-S6SS（-ストローク） C#-LSAS6SS-AS5（ストローク） モーターέーϒル ： П5�7
エンコーダーέーϒル： П
7�24�4. S5-S6S.（-ストローク） C#-LSAS6S.-AS5（ストローク）

4�44 S5-S�SS（-ストローク） C#-LSAS�SS-AS5（ストローク） モーターέーϒル ： П5�7
エンコーダーέーϒル： П
7�24�4. S5-S�S.（-ストローク） C#-LSAS�S.-AS5（ストローク）

4�)4 S5-S�HS（-ストローク） C#-LSAS�HS-AS5（ストローク） モーターέーϒル ： П5�7
エンコーダーέーϒル： П
7�24�). S5-S�H.（-ストローク） C#-LSAS�H.-AS5（ストローク）

4��44 S5-S10SS（-ストローク） C#-LSAS10SS-AS5（ストローク） モーターέーϒル ： П5�7
エンコーダーέーϒル： П
7�24��4. S5-S10S.（-ストローク） C#-LSAS10S.-AS5（ストローク）

4��)4 S5-S10HS（-ストローク） C#-LSAS10HS-AS5（ストローク） モーターέーϒル ： П5�7
エンコーダーέーϒル： П
7�24��). S5-S10H.（-ストローク） C#-LSAS10H.-AS5（ストローク）

খܕ
λΠϓ

)�44 S5-H�SS（-ストローク） C#-LSAH�SS-AS5（ストローク） モーターέーϒル ： П5�7
エンコーダーέーϒル： П
7�2)�4. S5-H�S.（-ストローク） C#-LSAH�S.-AS5（ストローク）

)�)4 S5-H�HS（-ストローク） C#-LSAH�HS-AS5（ストローク） モーターέーϒル ： П5�7
エンコーダーέーϒル： П
7�2)�). S5-H�H.（-ストローク） C#-LSAH�H.-AS5（ストローク）

ፏฏ
λΠϓ

-��44
ઃఆͳ͠

C#-LSAL15SS-AS5（ストローク） モーターέーϒル ： П5�7
エンコーダーέーϒル： П
7�2-��4. C#-LSAL15S.-AS5（ストローク）

தܕ
λΠϓ

/��44 S5-N10SS（-ストローク） C#-LSAN10SS-AS5（ストローク） モーターέーϒル ： П5�7
エンコーダーέーϒル： П
5�5/��4. S5-N10S.（-ストローク） C#-LSAN10S.-AS5（ストローク）

/��44 S5-N15SS（-ストローク） C#-LSAN15SS-AS5（ストローク）
モーターέーϒル ： П5�7
エンコーダーέーϒル： П
5�5

/��4. S5-N15S.（-ストローク） C#-LSAN15S.-AS5（ストローク）

/��)4 S5-N15HS（-ストローク） C#-LSAN15HS-AS5（ストローク）

/��). S5-N15H.（-ストローク） C#-LSAN15H.-AS5（ストローク）

/��44 S5-N1�SS（-ストローク） C#-LSAN1�SS-AS5（ストローク） モーターέーϒル ： П5�7
エンコーダーέーϒル： П
7�2/��4. S5-N1�S.（-ストローク） C#-LSAN1�S.-AS5（ストローク）

େܕ
λΠϓ

8��44 S5-W21SS（-ストローク） C#-LSAW21SS-AS5（ストローク） モーターέーϒル ： П��4
エンコーダーέーϒル： П
��28��4. S5-W21S.（-ストローク） C#-LSAW21S.-AS5（ストローク）

8��)4 S5-W21HS（-ストローク） C#-LSAW21HS-AS5（ストローク） モーターέーϒル ： П��4
エンコーダーέーϒル： П
��28��). S5-W21H.（-ストローク） C#-LSAW21H.-AS5（ストローク）

LSAS தܕ
λΠϓ

/��44 S5-N10SS（-ストローク） C#-LSASN10SS-AS5（ストローク） モーターέーϒル ： П5�7
エンコーダーέーϒル： П
5�5/��4. S5-N10S.（-ストローク） C#-LSASN10S.-AS5（ストローク）

/��44 S5-N15SS（-ストローク） C#-LSASN15SS-AS5（ストローク）
モーターέーϒル ： П5�7
エンコーダーέーϒル： П
5�5

/��4. S5-N15S.（-ストローク） C#-LSASN15S.-AS5（ストローク）

/��)4 S5-N15HS（-ストローク） C#-LSASN15HS-AS5（ストローク）

/��). S5-N15H.（-ストローク） C#-LSASN15H.-AS5（ストローク）

:用ステンレスシートɾϕΞέーϒルASSަ （1）

˞�ɹશͯ ス̍ϥΠμʔͷέʔϒϧͱͳΓ·͢ɻ
˞�ɹスτϩʔΫදهʹ͍ͭͯ
ɹɹ��ΞΫνϡΤʔλʔࣜܕͷスτϩʔΫΛͦͷ··༻͠·͢ɻ
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อक෦品ɹ1-228

メンテナンス品��ʵ୯࣠ϩϘοτฤʵ

シリーζ タイプ ϕΞέーϒルASS:型式ɹ※2ɺ※3 έーϒル֎ܗ（̼̼）

NS

খܕλΠϓ

49.4 C#-SX.S-AS5（ストローク）
モーターέーϒル ： П5�7
エンコーダーέーϒル： П
��2

49.. C#-SX..-AS5（ストローク）

4;.4 C#-S;.S-AS5（ストローク）

4;.. C#-S;..-AS5（ストローク）

தܕλΠϓ

.9.4 C#-.X.S-AS5（ストローク）

モーターέーϒル ： П7�6
エンコーダーέーϒル： П
6�7

.9.. C#-.X..-AS5（ストローク）

.9.94 C#-.X.XS-AS5（ストローク）

.;.4 C#-.;.S-AS5（ストローク）

.;.. C#-.;..-AS5（ストローク）

େܕλΠϓ

-9.4 C#-LX.S-AS5（ストローク）

モーターέーϒル ： П7�6
エンコーダーέーϒル： П
6�7

-9.. C#-LX..-AS5（ストローク）

-9.94 C#-LX.XS-AS5（ストローク）

-;.4 C#-L;.S-AS5（ストローク）

-;.. C#-L;..-AS5（ストローク）

େܕλΠϓ
ʢΦϓγϣン��ɿ��-4ʣ
˞̍

-9.4 C#-LX.S-AS5（ストローク）-LS

モーターέーϒル ： П7�6
エンコーダーέーϒル： П
��2

-9.. C#-LX..-AS5（ストローク）-LS

-9.94 C#-LX.XS-AS5（ストローク）-LS

-;.4 C#-L;.S-AS5（ストローク）-LS

-;.. C#-L;..-AS5（ストローク）-LS

େܕλΠϓ
ʢΦϓγϣン��ɿ��&5ʣ
˞̍

-9.4 C#-LX.S-AS5（ストローク）-E5

モーターέーϒル ： П7�6
エンコーダーέーϒル： П
6�7

-9.. C#-LX..-AS5（ストローク）-E5

-9.94 C#-LX.XS-AS5（ストローク）-E5

-;.4 C#-L;.S-AS5（ストローク）-E5

-;.. C#-L;..-AS5（ストローク）-E5

େܕλΠϓ
ʢΦϓγϣン��ɿ��-4ɺ&5ʣ
˞̍

-9.4 C#-LX.S-AS5（ストローク）-LS-E5

モーターέーϒル ： П7�6
エンコーダーέーϒル： П
��2

-9.. C#-LX..-AS5（ストローク）-LS-E5

-9.94 C#-LX.XS-AS5（ストローク）-LS-E5

-;.4 C#-L;.S-AS5（ストローク）-LS-E5

-;.. C#-L;..-AS5（ストローク）-LS-E5

/4γϦーζ ϝンςφンε෦型式Ϧεト
（1） 中間サポート෦

用ϕΞέーϒルަ （2）

˞̍ɹ̡ �̨ɾɾɾ�Ϧϛοτηンαʔ༷ɹɹ̚ �̩ɾɾɾ�֦ுέʔϒϧϕΞ༷
˞�ɹશͯ ス̍ϥΠμʔͷέʔϒϧͱͳΓ·͢ɻ
˞�ɹスτϩʔΫදهʹ͍ͭͯ
ɹɹ��ΞΫνϡΤʔλʔࣜܕͷスτϩʔΫΛͦͷ··༻͠·͢ɻ

シリーζ タイプ
中間サポート෦

サポートϑックҰ式型式
（̍ ： スライダーٴͼϕースऔ͚֤ ϲ̎）

テンションϫイϠҰ型式ɹ※3
（̍ ： ̎ ຊ）

NS
.9.94 W'-5 WR-N.X-（ストローク）

-9.94 W'-6 WR-NLX-（ストローク）
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อक෦品ɹ1-2301-229ɹอक෦品

メンテナンス品��ʵ୯࣠ϩϘοτฤʵ

˞-9.94ɺ-9.9.ɺ89.94ɺ89.9.ͷϕϧτަ͓͑ߦͯʹ٬༷·ͤΜɻ
ɹϕϧτʹҟৗ͕͋Δ߹ɺ୲Ӧۀ·Ͱ͝࿈བྷ͍ͩ͘͞ɻ

シリーζ サイζ 型式 උߟ

NSA

. .SA-.6.-CO カップリング͖ɺϒレーΩ無͠

- NSA-.6L-CO カップリング͖ɺϒレーΩ無͠

8 NSA-.6W カップリング無͠ɺϒレーΩ無͠

シリーζ サイζ 型式 උߟ

NSA

. 5#-NSA-.

- 5#-NSA-L

8 5#-NSA-W

/4"γϦーζ ϝンςφンε෦型式Ϧεト
用モーターަ （1）

用ϕルトަ （2）

シリーζ サイζ 型式 උߟ

NSA

.
C#-NSA.-AS5ストローク

C#-NSA.-AS5ストローク-N5 έーϒルϕΞ無͠ N53ɺN54 用

-
C#-NSAL-AS5ストローク

C#-NSAL-AS5 ストローク-N5 έーϒルϕΞ無͠ N53ɺN54 用

8
C#-NSAW-AS5 ストローク

C#-NSAW-AS5 ストローク-N5 έーϒルϕΞ無͠ N53ɺN54 用

用ϕΞέーϒルަ （3）
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อक෦品ɹ1-230

メンテナンス品��ʵスΧϥϩϘοτฤʵ

ຊମ型式 タイϛングϕルト(্Լ軸用) タイϛングϕルト(ճస軸用)

IXP-□N35/45 5#-*X1-N35-3 5#-*X1-N35-4

IXP-□N55/65 5#-*X1-N55-3 5#-*X1-N55-4

ຊମ型式 έーϒル型式

IXP-3N25 C#-*X12-A5006-AS

IXP-3N35/45/55/65 C#-*X1-A500�-AS

ຊମ型式 モーター 軸NO� 型式 උߟ

IXP-□N35/45

�࣠ .-*X1-N35-1

�࣠ .-*X1-N35-2

�࣠	ϒϨʔΩແ
 .-*X1-N35-3Ŗ16 ۚ۩ɺプーリー͖

�࣠ .-*X1-N35-4Ŗ16 ۚ۩ɺプーリー͖

IXP- □ N55/65

�࣠ .-*X1-N55-1

�࣠ .-*X1-N55-2

�࣠	ϒϨʔΩແ
 .-*X1-N55-3-16 ۚ۩ɺプーリー͖ɺϒレーΩͳ͠

�࣠	ϒϨʔΩ༗
 .-*X1-N55-3-#-16 ۚ۩ɺプーリー͖ɺϒレーΩ͖

�࣠ .-*X1-N55-4

*91γϦーζ ϝンςφンε෦型式Ϧεト

˞˘/�����ɺΫϦʔン༷ɺਖణ༷ɺฐࣾ·Ͱ͝࿈བྷ͍ͩ͘͞ɻ

用モーターަ （1）

用ϕルトަ （2）

（3） *X1औ用RC14-(RS□□接続中ܧέーϒル

˞˘/�����ɺΫϦʔン༷ɺਖణ༷ɺฐࣾ·Ͱ͝࿈བྷ͍ͩ͘͞ɻ
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อक෦品ɹ1-2321-231ɹอक෦品

メンテナンス品��ʵスΧϥϩϘοτฤʵ

*9"γϦーζ ϝンςφンε෦型式Ϧεト
用モーターަ （1）

ຊମ型式 モーター 軸NO� 型式 උߟ

IXA-□NNN1805

�࣠ .�*9"�/�����16 ϓʔϦʔ͖

�࣠ .�*9"�/����

�࣠ .�*9"�/����Ŗ16 ϓʔϦʔ͖

�࣠ ʵ ͓٬༷ʹΑΔަͰ͖·ͤΜ

IXA-□NNN3015

�࣠ .�*9"�/����

�࣠ .�*9"�/����

�࣠ .�*9"�/�����16 ϓʔϦʔ͖

�࣠ .�*9"�/����

IXA-□NSN3015

�࣠ .�*9"�4����

�࣠ .�*9"�4����

�࣠ .�*9"�4�����16 ϓʔϦʔ͖

�࣠ .�*9"�4����

IXA-□NNN45□□

�࣠ ̢�*9"�̣����

�࣠ ̢�*9"�̣����

�࣠
.�*9"�/�����16 ϓʔϦʔ͖ɺγϦΞϧ/P�ͷඌʹ7�ͷ͕ࡌهͳ͍ͷɻ	ྫ
�4&3*"-�/P��#��������

.�*9"�/�����16�7� ϓʔϦʔ͖ɺγϦΞϧ/P�ͷඌʹ7�ͷ͕͋ࡌهΔͷɻ	ྫ
�4&3*"-�/P��#���������7�

�࣠ .�*9"�/�����16 ϓʔϦʔ͖

IXA-□NSN45□□

�࣠ .�*9"�4����

�࣠ .�*9"�4����

�࣠
.�*9"�4�����16 ϓʔϦʔ͖ɺγϦΞϧ/P�ͷඌʹ7�ͷ͕ࡌهͳ͍ͷɻ	ྫ
�4&3*"-�/P��#��������

.�*9"�4�����16�7� ϓʔϦʔ͖ɺγϦΞϧ/P�ͷඌʹ7�ͷ͕͋ࡌهΔͷɻ	ྫ
�4&3*"-�/P��#���������7�

�࣠ .�*9"�4�����16 ϓʔϦʔ͖

IXA-□NNN60□□

�࣠ .�*9"�̣����

�࣠ .�*9"�/����

�࣠
.�*9"�/�����16 ϓʔϦʔ͖ɺγϦΞϧ/P�ͷඌʹ7�ͷ͕ࡌهͳ͍ͷɻ	ྫ
�4&3*"-�/P��#��������

.�*9"�/�����16�7� ϓʔϦʔ͖ɺγϦΞϧ/P�ͷඌʹ7�ͷ͕͋ࡌهΔͷɻ	ྫ
�4&3*"-�/P��#���������7�

�࣠ .�*9"�/�����16 ϓʔϦʔ͖

IXA-□NSN60□□

�࣠ .�*9"�4����

�࣠ .�*9"�4����

�࣠
.�*9"�4�����16 ϓʔϦʔ͖ɺγϦΞϧ/P�ͷඌʹ7�ͷ͕ࡌهͳ͍ͷɻ	ྫ
�4&3*"-�/P��#��������

.�*9"�4�����16�7� ϓʔϦʔ͖ɺγϦΞϧ/P�ͷඌʹ7�ͷ͕͋ࡌهΔͷɻ	ྫ
�4&3*"-�/P��#���������7�

�࣠ .�*9"�4�����16 ϓʔϦʔ͖

IXA-4NNN80□□

�࣠ .�*9"�̣�����16 ϓʔϦʔ͖

�࣠ .�*9"�/�����16 ϓʔϦʔ͖

�࣠ .�*9"�/�����16 ϓʔϦʔ͖

�࣠ .�*9"�/����

IXA-4NSN80□□

�࣠ .�*9"�4�����16 ϓʔϦʔ͖

�࣠ .�*9"�4�����16 ϓʔϦʔ͖

�࣠ .�*9"�4�����16 ϓʔϦʔ͖

�࣠ .�*9"�4����

IXA-4NNN100□□

�࣠ .�*9"�̣������16 ϓʔϦʔ͖

�࣠ .�*9"�/������16 ϓʔϦʔ͖

�࣠ .�*9"�/������16 ϓʔϦʔ͖

�࣠ .�*9"�/�����

IXA-4NSN100□□

�࣠ .�*9"�4������16 ϓʔϦʔ͖

�࣠ .�*9"�4������16 ϓʔϦʔ͖

�࣠ .�*9"�4������16 ϓʔϦʔ͖

�࣠ .�*9"�4�����
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อक෦品ɹ1-232

メンテナンス品��ʵスΧϥϩϘοτฤʵ

用ϕルト（タイϛングϕルト）ަ （2）
ຊମ型式 ̍軸用 ̎軸用 3軸用 (্Լ軸用） ̐軸用 (ճస軸用）

IXA-□NNN1805 5#�*9"����� ʵ 5#�*9"����� ͓٬༷ʹΑΔަͰ͖·ͤΜ

IXA-□NNN3015
ʵ ʵ 5#�*9"����� 5#�*9"�����

IXA-□NSN3015

IXA-□NNN45□□

ʵ ʵ 5#�*9"������� 5#�*9"���������	�ஈ

5#�*9"���������	�ஈ


IXA-□NNN60□□

IXA-□NSN45□□

IXA-□NSN60□□

IXA-4NNN80□□ 5#�*9"������/ 5#�*9"������/ 5#�*9"��������/

5#�*9"�������
IXA-4NSN80□□ 5#�*9"���������4 5#�*9"������4 5#�*9"��������4

IXA-4NNN100□□ 5#�*9"�������/ 5#�*9"�������/ 5#�*9"��������/

IXA-4NSN100□□ 5#�*9"���������4 5#�*9"�������4 5#�*9"��������4

（3） ͦͷଞ
式ܗ ෦໊শ 式ܗ උߟ

IXA-□NSW3015

0Ϧンάʢ+�࣠スϓϥΠンΧόʔʣ *9"8�03������

0Ϧンάʢ+�࣠ΞʔϜΧόʔʣ *9"8�03������

δϟόϥメンテナンス"44: *9"8�+#"�����������

IXA-□NSW45□□
IXA-□NSW60□□

0Ϧンάʢ;3࣠μスτΧόʔʣ *9"8�03��������

ύοΩンʢ+�࣠ΞʔϜΧόʔ-ʣ *9"8�1,������̎

δϟόϥメンテナンス"44: *9"8�+#"����������� ;࣠スτϩʔΫ���ᶱ࣌

δϟόϥメンテナンス"44: *9"8�+#"��������� ;࣠スτϩʔΫ���ᶱ࣌

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

ケ
ー
ブ
ル
型
式

一覧
表

メ
ン
テ
ナ
ン
ス

部
品
概
略
図

メ
ン
テ
ナ
ン
ス
部
品

型
式
リ
ス
ト一覧

1kan_159_238.indd   232 3/9/21   09:26



อक෦品ɹ1-2341-233ɹอक෦品

メンテナンス品��ʵ୯࣠ϩϘοτฤʵ

/FX*,γϦーζʢ3$1�߹ͤʣϝンςφンε෦型式Ϧεト
:用ϕΞέーϒルASSަ （1）

シリーζ タイプ ϕΞऔ͚軸 ϕΞέーϒルASS:型式
උߟ

X軸ストローク :軸ストローク

IK2

1�9##� :࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�9##�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 ʵ

1�9##� :࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�9##�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 ʵ

1�9##� :࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�9##�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 ʵ

1�9#$� :࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�9#$�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 ʵ

1�9#$� :࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�9#$�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 ʵ

1�9#$� :࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�9#$�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 ʵ

1�9#%� :࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�9#%�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 ʵ

1�9#%� :࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�9#%�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 ʵ

1�9#%� :࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�9#%�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 ʵ

1�9#&� :࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�9#&�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 ʵ

1�9#&� :࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�9#&�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 ʵ

1�9#&� :࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�9#&�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 ʵ

1�9#'� :࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�9#'�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 ʵ

1�9#'� :࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�9#'�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 ʵ

1�9#'� :࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�9#'�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 ʵ

IK2

1�:##� ;࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�:##�;�"45ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 ʵ

1�:##� ;࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�:##�;�"45ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 ʵ

1�:##� ;࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�:##�;�"45ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 ʵ

1�:#$� ;࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�:#$�;�"45ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 ʵ

1�:#$� ;࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�:#$�;�"45ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 ʵ

1�:#$� ;࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�:#$�;�"45ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 ʵ

1�:#%� ;࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�:#%�;�"45ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 ʵ

1�:#%� ;࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�:#%�;�"45ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 ʵ

1�:#%� ;࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�:#%�;�"45ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 ʵ

1�:#(� ;࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�:#(�;�"45ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 ʵ

1�:#(� ;࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�:#(�;�"45ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 ʵ

1�:#(� ;࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�:#(�;�"45ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 ʵ

1�:#)� ;࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�:#)�;�"45ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 ʵ

1�:#)� ;࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�:#)�;�"45ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 ʵ

1�:#)� ;࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�:#)�;�"45ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 ʵ

1�:#*� ;࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�:#*�;�"45ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 ʵ

1�:#*� ;࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�:#*�;�"45ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 ʵ

1�:#*� ;࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�:#*�;�"45ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 ʵ

IK3

1�###�
:࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�###�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 ʵ

;࣠༻ʢ�࣠��࣠��࣠ؒʣ $#�1�###�;�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ�ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 50ʙ250（HSL）ɺ
50ʙ400（HSLҎ֎）

1�###�
:࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�###�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 ʵ

;࣠༻ʢ�࣠��࣠��࣠ؒʣ $#�1�###�;�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ�ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 50ʙ250（HSL）ɺ
50ʙ400（HSLҎ֎）

1�###�
:࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�###�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 ʵ

;࣠༻ʢ�࣠��࣠��࣠ؒʣ $#�1�###�;�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ�ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 50ʙ250（HSL）ɺ
50ʙ400（HSLҎ֎）

1�##$�
:࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�##$�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 ʵ

;࣠༻ʢ�࣠��࣠��࣠ؒʣ $#�1�##$�;�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ�ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 50ʙ250（HHL）ɺ
50ʙ400（HHLҎ֎）

1�##$�
:࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�##$�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 ʵ

;࣠༻ʢ�࣠��࣠��࣠ؒʣ $#�1�##$�;�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ�ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 50ʙ250（HHL）ɺ
50ʙ400（HHLҎ֎）

1�##$�
:࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�##$�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 ʵ

;࣠༻ʢ�࣠��࣠��࣠ؒʣ $#�1�##$�;�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ�ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 50ʙ250（HHL）ɺ
50ʙ400（HHLҎ֎）
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อक෦品ɹ1-234

メンテナンス品��ʵ୯࣠ϩϘοτฤʵ

/FX*,γϦーζʢ3$1�߹ͤʣϝンςφンε෦型式Ϧεト
:用ϕΞέーϒルASSަ （1）

シリーζ タイプ ϕΞऔ͚軸 ϕΞέーϒルASS:型式
උߟ

X軸ストローク :軸ストローク

IK3

1�##&�
:࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�##&�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 ʵ

;࣠༻ʢ�࣠��࣠��࣠ؒʣ $#�1�##&�;�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ�ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 50ʙ500

1�##&�
:࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�##&�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 ʵ

;࣠༻ʢ�࣠��࣠��࣠ؒʣ $#�1�##&�;�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ�ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 50ʙ500

1�##&�
:࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�##&�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 ʵ

;࣠༻ʢ�࣠��࣠��࣠ؒʣ $#�1�##&�;�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ�ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 50ʙ500

1�##'�
:࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�##'�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 ʵ

;࣠༻ʢ�࣠��࣠��࣠ؒʣ $#�1�##'�;�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ�ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 50ʙ400

1�##'�
:࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�##'�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 ʵ

;࣠༻ʢ�࣠��࣠��࣠ؒʣ $#�1�##'�;�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ�ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 50ʙ400

1�##'�
:࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�##'�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 ʵ

;࣠༻ʢ�࣠��࣠��࣠ؒʣ $#�1�##'�;�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ�ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 50ʙ400

1�##(�
:࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�##(�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 ʵ

;࣠༻ʢ�࣠��࣠��࣠ؒʣ $#�1�##(�;�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ�ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 50ʙ250

1�##(�
:࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�##(�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 ʵ

;࣠༻ʢ�࣠��࣠��࣠ؒʣ $#�1�##(�;�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ�ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 50ʙ250

1�##(�
:࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�##(�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 ʵ

;࣠༻ʢ�࣠��࣠��࣠ؒʣ $#�1�##(�;�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ�ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 50ʙ250

1�##)�
:࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�##)�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 ʵ

;࣠༻ʢ�࣠��࣠��࣠ؒʣ $#�1�##)�;�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ�ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 50ʙ200

1�##)�
:࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�##)�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 ʵ

;࣠༻ʢ�࣠��࣠��࣠ؒʣ $#�1�##)�;�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ�ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 50ʙ200

1�##)�
:࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�##)�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 ʵ

;࣠༻ʢ�࣠��࣠��࣠ؒʣ $#�1�##)�;�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ�ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 50ʙ200

IK4

1�###�

:࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�###�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 ʵ

;3࣠༻ʢ�࣠��࣠�;࣠ؒʣ $#�1�###�;��"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ�ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 50ʙ300

;3࣠༻ʢ�࣠��࣠�3࣠ؒʣ $#�1�###�3�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ�ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 50ʙ300

1�###�

:࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�###�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 ʵ

;3࣠༻ʢ�࣠��࣠�;࣠ؒʣ $#�1�###�;��"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ�ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 50ʙ300

;3࣠༻ʢ�࣠��࣠�3࣠ؒʣ $#�1�###�3�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ�ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 50ʙ300

1�###�

:࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�###�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 ʵ

;3࣠༻ʢ�࣠��࣠�;࣠ؒʣ $#�1�###�;��"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ�ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 50ʙ300

;3࣠༻ʢ�࣠��࣠�3࣠ؒʣ $#�1�###�3�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ�ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ1100 50ʙ300

1�##'�

:࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�##'�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 ʵ

;3࣠༻ʢ�࣠��࣠�;࣠ؒʣ $#�1�##'�;��"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ�ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 50ʙ400

;3࣠༻ʢ�࣠��࣠�3࣠ؒʣ $#�1�##'�3�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ�ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 50ʙ400

1�##'�

:࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�##'�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 ʵ

;3࣠༻ʢ�࣠��࣠�;࣠ؒʣ $#�1�##'�;��"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ�ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 50ʙ400

;3࣠༻ʢ�࣠��࣠�3࣠ؒʣ $#�1�##'�3�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ�ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 50ʙ400

1�##'�

:࣠༻ʢ�࣠��࣠ؒʣ $#�1�##'�:�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 ʵ

;3࣠༻ʢ�࣠��࣠�;࣠ؒʣ $#�1�##'�;��"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ�ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 50ʙ400

;3࣠༻ʢ�࣠��࣠�3࣠ؒʣ $#�1�##'�3�"45ʢ9࣠スτϩʔΫʣ�ʢ:࣠スτϩʔΫʣ 50ʙ�00 50ʙ400
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อक෦品ɹ1-2361-235ɹอक෦品

メンテナンス品��ʵίンτϩʔϥʔฤʵ

用バッテリーަ （1）

ϝンςφンε෦Ϧεト

シリーζ/タイプ バッテリーछผ 型式 औ ํ式 バッテリण໋ ॆ電࣌間 උߟ

3$4�$
γステϜメϞϦʔ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

ΞϒιόοテϦʔ A#-1 ίωΫλʔଓ ์ిࣜ ؒ࣌����� ʵ ௨ిؒ࣌�ˋͷ߹

3$1��$
γステϜメϞϦʔ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

ΞϒιόοテϦʔ A#-4 ίωΫλʔଓ ॆిࣜ � ؒ࣌�� ϑϧॆి࣌�ɿ�メϞϦʔؒ࣌���อ࣋

&�$0/
γステϜメϞϦʔ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

ΞϒιόοテϦʔ A#-1 ίωΫλʔଓ ์ిࣜ ؒ࣌����� ʵ ௨ిؒ࣌�ˋͷ߹

4$0/�$�$"�$#�-$
γステϜメϞϦʔ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

ΞϒιόοテϦʔ A#-5 ίωΫλʔଓ ์ిࣜ �� ʵ ௨ిؒ࣌�ˋͷ߹

94&-�+�,
γステϜメϞϦʔ CR2032 όοテϦʔϑΥϧμଓ ์ిࣜ � ʵ ௨ిؒ࣌�ˋͷ߹

ΞϒιόοテϦʔ *A-XA#-#5 ίωΫλʔଓ ์ిࣜ � ʵ ௨ిؒ࣌�ˋͷ߹

94&-�1�2
γステϜメϞϦʔ CR2032 όοテϦʔϑΥϧμଓ ์ిࣜ � ʵ ௨ిؒ࣌�ˋͷ߹

ΞϒιόοテϦʔ A#-5 ίωΫλʔଓ ์ిࣜ � ʵ ௨ిؒ࣌�ˋͷ߹

94&-�3�4�3"�4"
γステϜメϞϦʔ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

ΞϒιόοテϦʔ A#-5 ίωΫλʔଓ ์ిࣜ � ʵ ௨ిؒ࣌�ˋͷ߹

14&-
γステϜメϞϦʔ A#-5 ίωΫλʔଓ ์ిࣜ � ʵ ௨ిؒ࣌�ˋͷ߹

ΞϒιόοテϦʔ A#-7 ίωΫλʔଓ ॆిࣜ � ؒ࣌�� ϑϧॆి࣌�ɿ�メϞϦʔ�ʙ��ؒอ࣋

"4&-
γステϜメϞϦʔ A#-5 ίωΫλʔଓ ์ిࣜ � ʵ ௨ిؒ࣌�ˋͷ߹
ΞϒιόοテϦʔ

ʢΞϒιϦϡʔτ༷ʣ A#-5 ίωΫλʔଓ ์ిࣜ � ʵ ௨ిؒ࣌�ˋͷ߹

44&-
γステϜメϞϦʔ A#-5 ίωΫλʔଓ ์ిࣜ � ʵ ௨ిؒ࣌�ˋͷ߹

ΞϒιόοテϦʔ A#-5 ίωΫλʔଓ ์ిࣜ � ʵ ௨ిؒ࣌�ˋͷ߹

.4&- ΞϒιόοテϦʔ A#-7 ίωΫλʔଓ ॆిࣜ �� ؒ࣌��� ϑϧॆి࣌�ɿ�メϞϦʔ�ʙ��ؒอ࣋

.4&1�.$0/
γステϜメϞϦʔ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

ΞϒιόοテϦʔ A#-7 ίωΫλʔଓ ॆిࣜ �� ؒ࣌��� ϑϧॆి࣌�ɿ�メϞϦʔ�ʙ��ؒอ࣋

.4$0/
γステϜメϞϦʔ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

ΞϒιόοテϦʔ A#-5 ίωΫλʔଓ ์ిࣜ � ʵ ௨ిؒ࣌�ˋͷ߹

1$0/�$�$:�4&
γステϜメϞϦʔ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

ΞϒιόοテϦʔ A#-7 ίωΫλʔଓ ॆిࣜ � ؒ࣌�� ϑϧॆి࣌�ɿ�メϞϦʔ�ʙ��ؒอ࣋

"$0/�$�$:�4&
γステϜメϞϦʔ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

ΞϒιόοテϦʔ A#-7 ίωΫλʔଓ ॆిࣜ � ؒ࣌�� ϑϧॆి࣌�ɿ�メϞϦʔ�ʙ��ؒอ࣋

1$0/�$"�$#
ʢύϧスྻআ͘ʣ

γステϜメϞϦʔ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

ΞϒιόοテϦʔ A#-7 ίωΫλʔଓ ॆిࣜ � ؒ࣌�� ϑϧॆి࣌�ɿ�メϞϦʔ�ʙ��ؒอ࣋

"$0/�$"�$#
%$0/�$#

ʢύϧスྻআ͘ʣ

γステϜメϞϦʔ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ
ΞϒιόοテϦʔ

ʢΞϒιϦϡʔτ༷ʣ A#-5 ίωΫλʔଓ ์ిࣜ � ʵ ௨ిؒ࣌�ˋͷ߹

ΞϒιόοテϦʔ
ʢ؆қΞϒιϦϡʔτ༷ʣ A#-7 ίωΫλʔଓ ॆిࣜ � ؒ࣌�� ϑϧॆి࣌�ɿ�メϞϦʔ�ʙ��ؒอ࣋

スΧϥ
ʢ*9���������ʣ

γステϜメϞϦʔ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

ΞϒιόοテϦʔ A#-6 ίωΫλʔଓ ์ిࣜ � ʵ ௨ిؒ࣌�ˋͷ߹

スΧϥ
ʢ*9���������Ҏ֎ʣ

γステϜメϞϦʔ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

ΞϒιόοテϦʔ A#-3 ίωΫλʔଓ ์ిࣜ � ʵ ௨ిؒ࣌�ˋͷ߹

5#��� ಈόοテϦʔۦ A#-7 ίωΫλʔଓ ॆిࣜ
αΠΫϧ
ੑٱ
���ճ

ؒ࣌�

ʢ"$Ξμϓλʔʣଓ࣌
ʵ

3$0/ ΞϒιόοテϦʔ
ʢ؆қΞϒιϦϡʔτ༷ʣ A#-7 ίωΫλʔଓ ॆిࣜ � ؒ࣌�� ϑϧॆి࣌�ɿ�メϞϦʔ�ʙ��ؒอ࣋
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อक෦品ɹ1-236

メンテナンス品��ʵίンτϩʔϥʔฤʵ

˙ A#-1 ˙ A#-4

˙ A#-7˙ A#-5

˙ *A-XA#-#5

˙ A#-3

˙ A#-6

˙ CR2032
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保守部品　1-2381-237　保守部品

メンテナンス品  −コントローラー編−

（2） 交換用ファン

メンテナンス部品リスト

シリーズ/タイプ 型式 取付 備考

RCP2-CF MGA4024YB-A10 （CON） コネクター接続 −
SCON-C/CA（400W 以上 ） MGA4024LB-O10 コネクター接続 返却交換対応

SCON-CB/LC（400 ～ 750W） MGT4024LB-O10 コネクター接続 返却交換対応

SCON-CB/LC（3000 ～ 3300W） MGT6024HB-O10 （SCON-CB） コネクター接続 返却交換対応

SCON-CAL SCON-FU 専用ユニット −
XSEL-J/K F412R-24MB（XSEL） コネクター接続 −
XSEL-P/Q MGA4024YB-A10 （SEL） コネクター接続 −

XSEL-R/S/RA/SA MGT4024YB-O10 （XSEL） コネクター接続 −
SSEL MGA4024YB-A10 （SEL） コネクター接続 −
MSEL MGT4024YB-O10 （MSEL） コネクター接続 −

MSEP/MCON MSEP-FU 専用ユニット −
MSCON MSCON-FU コネクター接続 −

RACON・RPCON D03X-05TM コネクター接続 −
PCON-CF MGA4024YB-A10 （CON） コネクター接続 −

PCON-CFA/CFB PCON-FU 専用ユニット −
MEC MGT6024HB-O10 （MEC） コネクター接続 −
TT MGA4024YB-A10 （SEL） コネクター接続 −

TTA MGT4024YB-O10 （TTA） コネクター接続 −
RCON RCON-FU 専用ユニット −
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อक෦品ɹ1-238

メンテナンス品��ʵίンτϩʔϥʔฤʵ

˙ .("����:#�"��ʢ$0/ʣ

˙ .4&P�'6

˙ P$0/�'6

˙ .4$0/�'6

˙ '���3���.#ʢ94&-ʣ

˙ .(5����H#�0��ʢ.&$ʣ

˙ %��9���5.

˙ 3$0/�'6

˙ .("����:#�"��ʢ4&-ʣ ˙ .(5����:#�0��ʢ.4&-ʣ

˙ .("����-#�0�� ˙ .(5����-#�0��

˙ .(5����H#�0���ʢ4$0/�$#ʣ ˙ 4$0/�'6

˙ .(5����:#�0��

ʦ.4$0/�55"ʧ༻ ʦ94&-�3�4ʧ༻
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ٕज़ࢿྉ

1-239ɹٕज़ࢿྉ
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͍ͯͭʹロボット༺ۀ࢈

、ցྨの҆શੑʯに͓いてػ4�����ʮ*%�40*�֨نۀࡍࠃ、としてはࡦցஔの҆શํػ
Ұൠとして࣍の̐ ͭをن定しています。

タイϓ$ن ʢ֨ݸผ҆શ֨نʣ

またۀ࢈༻ロボットの҆શにؔするࠃ内法は、࣍のよ͏ に定ΊΒれています。

がٛࢪҭの࣮ڭする࿑ಇऀに対するಛผࣄにैۀなまたは༗ݥة Β͚れています。

ୈ��uuuuuuuuuಛผڭҭをඞཁとするۀ

ୈ���uuuuuuuuuۀ࢈༻ロボットの༻ऀの取る͖ાஔ

࿑ಇ҆શӴੜ法 ୈ̑̕ 

࿑ಇ҆શӴੜنଇ

*40�����ʢϚχϐュϨーςΟンά
ロボットr҆શੑʣۀ࢈

+*4�#�����
ʢۀ࢈༻ϚχϐュϨーςΟンά
�ロボットr҆શੑʣ

͜れにͮجいて40*֨نࡍࠃ�*&$Ͱ֊ผに֤छ֨نがߏஙされています。
。は以下のと͓りͰす֨نロボットの҆શ༺ۀ࢈

ୈ��߸ʢࣔڭなどʣuuuuuuuuu などにͭいてۀ࡞ࣔڭロボットʢ֘আ֎ありʣの༺ۀ࢈
ୈ��߸ʢࠪݕなどʣuuuuuuuuu などにͭいてۀ࡞मཧ、ௐ、ࠪݕロボットʢ֘আ֎ありʣの༺ۀ࢈

҆શํࡦ ຊ࣭҆શ設ܭ
҆શޢ uuuuuuuuuuuuuuuuuuuuuu ҆શࡤなど
Ճ҆શํࡦ uuuuuuuuuuuuuu 非ৗఀࢭஔなど
のใ্༺ uuuuuuuuuuuuuu 取扱説明書、ࠂܯ・表ࣔݥة

作ۀエリΞ 作ۀঢ়ଶ 動源ͷۦ Ό͠அ ાஔ ఆن

Մಈൣғ֎ ࣗಈӡసத ͠ͳ͍
ӡస։࢝ͷ߹ਤ ���
ɺғ͍ͷઃஔͳͲࡤ ���ͷ�

Մಈൣғ

ͳͲͷࣔڭ
࣌ۀ࡞

͢Δ
ʢӡసఀؚࢭΉʣ ͷදࣔͳͲࢫதͰ͋Δۀ࡞ ���ͷ�

͠ͳ͍

࡞ఆͷنۀ࡞ ���ͷ�
ͪʹӡసΛఀࢭͰ͖Δાஔ ���ͷ�
ͷදࣔͳͲࢫதͰ͋Δۀ࡞ ���ͷ�
ಛผڭҭͷ࣮ࢪ ����߸
ͳͲݕલͷ࢝։ۀ࡞ ���

ͳͲͷࠪݕ
࣌ۀ࡞

͢Δ
ӡసΛఀ͏ߦͯ͠ࢭ ���ͷ�
ͷදࣔͳͲࢫதͰ͋Δۀ࡞ ���ͷ�

͠ͳ͍
ʢΉΛ͑ͣӡసதʹ
߹ʣ͏ߦ�

࡞ఆͷنۀ࡞ ���ͷ�
ͪʹӡసΛఀࢭͰ͖Δાஔ ���ͷ�
ͷදࣔͳͲࢫதͰ͋Δۀ࡞ ���ͷ�

ಛผڭҭͷ࣮ࢪ
ʢਗ਼ɾڅ༉ۀ࡞Λআ͘ʣ ����߸

֨ن用ロϘットʹؔ͢Δ๏ྩ͓Αͼۀ࢈

࿑ಇ҆શӴੜنଇͷۀ࢈用ロϘットʹ対͢Δཁ߲ࣄٻ
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産業用ロボットについて

労働省告示第51号および労働省労働基準局長通達（基発第340号）により、以下の内容に該当するものは、  
産業用ロボットから除外されます。

（１） 単軸アクチュエーターでモーターワット数が80W以下の製品 
モーターを2つ以上有する多軸組合わせロボット、スカラロボットなどの多関節ロボットは、それぞれのモーターワット数の
中で最大のものが80W以下の製品

（２） 多軸組合わせロボットでX・Y・Z軸がいずれの方向にも300ｍｍ以内の場合（回転部が存在する場合は、その先端を含
めた最大可動範囲がいずれの方向にも300mm以内の場合）

（３） 固定シーケンス制御製置の情報に基づき移動する搬送用機器で、左右移動および上下移動だけを行い、 
上下の可動範囲が100ｍｍ以下の場合

（４） スカラロボットなどの多関節ロボットで可動半径およびZ軸が300ｍｍ以内の製品

（５） マニピュレーターの先端部が、直線運動の単調な繰返しのみを行う機械（ただし、上の（３）に該当するものは除く）

当社カタログ掲載製品のうち産業用ロボットの該当機種は以下のとおりです。
ただし、単軸アクチュエーターを使用した装置が、“（５）マニピュレーターの先端部が、直線運動の単調な繰返しのみを行う
機械”に該当する場合は産業用ロボットから除外されます。

【単軸アクチュエーター】
次の機種でストローク300ｍｍを超え、かつモーター容量80Wを超えるもの
EC-S10(X)/13(X)/15(X)、RCS2(CR)-SS8□、RCS3(P)(CR)、RCS4(CR)、IS(P)A、IS(P)DA(CR)、IS(P)WA、
IS(P)B、IS(P)DB(CR)、SSPA、SSPDACR、NS、NSA、FS、IF、リニアサーボアクチュエーター

（注）  RCP5-RA10□に使用しているパルスモーターは、最大出力が80Ｗを超えます。 
そのため、組合わせロボットに使用した場合、産業用ロボットに該当する可能性があります。

【直交ロボット】
上記単軸アクチュエーターのうちいずれかを１軸でも使用するもの、およびCT4

【スカラロボット（IX/IXA）】
アーム長300ｍｍを超える全機種 

（IXA-3NNN1805/4NNN1805、3NNN3015/4NNN3015、3NS□3015/4NS□3015、 
IX-NN□1205/1505/1805/2515H、TNN3015H、UNN3015Hを除く全機種）

当社の産業用ロボット該当機種

（2021年8月時点）
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୯軸アクチュエーターのڐ容モーϝントは、内ଂされたϦχアΨイυのෛՙྗを表して り͓、以下にࣔす੩తڐ容モーϝント

とಈతڐ容モーϝントの��छྨがあります。

͍ͯͭʹ༰Ϟーϝントڐ

੩తڐ༰モーϝント

動తڐ༰モーϝント

੩తڐ容モーϝントは、ഁ ଛに対するࢦඪͰあり、੩ࢭঢ়ଶの୯軸アクチュエーターに
Ճする͜ とがͰ る͖࠷େのモーϝントを表します。
ࢦඪは、内ଂしているϦχアΨイυのيಓ໘にѹࠟがる ʢ݅جຊ੩定֨ՙॏʣ͓
よͼ༻෦のڧにͮجいてࢉग़しています。ࢦඪを た͑モーϝントが࡞༻する
と、ಈ࡞ෆྑ、ഁ ଛのڪれがあります。
ฐࣾの੩తڐ容モーϝントは、෦のڧをྀߟしているたΊ、جຊ੩定֨ՙॏのみ
かΒࢉग़したモーϝントʢ੩定֨モーϝントʣと対にൺֱする͜ とはͰ ま͖ͤΜ。෦の
してূݕによってݧࢼは、ղੳڧ り͓、ڐ容以内Ͱあれ、を҆શにご༻
く͜ とがͰ ま͖す。
ただし、のաなৼಈ・িܸはආ͚てください。

ʢςーブルタイϓに͓ る͚ҙʣ
ςーブルタイϓの੩తڐ容モーϝントはςーブル্໘かͭ、Ψイυブロックਅ্に͓ る͚
ϦχアΨイυのڐ容Ͱす。Ψイυブロックのਅ্とは、ڐ容モーϝントΦϑηットج४Ґ
ஔのਅ্となります。Φϑηットج४Ґஔにͭいては֤ページをごࢀরください。
モーϝントՙॏの࡞༻がԕい߹には、ςーブルにաେなたΘみ、Ͷ͡ れがੜ͡、ଛ
ইするڪれがあります。

ಈతڐ容モーϝントは、ण໋に対するࢦඪͰあり、୯軸アクチュエーターのߦण໋が
४定֨ण໋をج४定֨ण໋となるモーϝントを表します。ฐࣾͰは、ロボγϦンダーのج
�����LN、୯軸ロボットのج४定֨ण໋を������LNと定ΊていますʢҰ෦ػछをআくʣ。
ࢦඪは、内ଂしているϦχアΨイυのيಓ໘がർ࿑によってണする ʢ݅جຊಈ定
֨ՙॏʣにͮجいてࢉग़しています。ࢦඪを た͑モーϝントが࡞༻すると、ण໋がج
४を下ճるڪれがあります。
ฐࣾのಈతڐ容モーϝントは、ӡస݅によるण໋の下をྀߟしているたΊʢඪ४Մ
ಈʣ、جຊಈ定֨ՙॏのみかΒࢉग़したモーϝントʢಈ定֨モーϝントʣと対にൺ
ֱする͜ とはͰ ま͖ͤΜ。௨ৗのڥ༺下に͓いては、ฏқなࢉܭ式Ͱण໋をࢉܭ
する͜ とがͰ ま͖す。
また、୯軸アクチュエーターに࡞༻するモーϝントは、.Bʢϐッチンάʣ、.CʢϤーインάʣ、.D
ʢローϦンάʣの��ํがあり、ͦ れͧれのํにͭいてڐ容モーϝントをࢉग़しています。

ϒϥέοτ

Nɿෛՙ࣭ ʢྔϫʔΫͱϒϥέοτΛؚΊ࣭ͨྔʣ

�M�ɿෛՙ ʢ͞ϫʔΫͱϒϥέοτΛؚΊͨॏ৺·Ͱͷ͞ʣ

��.�ΔϞʔメンτ͢༺࡞�N�ʷ�M

*
ϫʔΫ

.B���ʢN��̫ �����̫ �M�������ʣ���ʢN��̫ �����̫ �M�������ʣ
����������BʨʢN��̫ �����̫ �M�������ʣ���ʢN��̫ �����̫ �M�������ʣʩ

.C���BʨʢN��̫ �����̫ �M�������ʣ���ʢN��̫ �����̫ �M�������ʣʩ .D���ʢN��̫ �����̫ �M�������ʣ���ʢN��̫ �����̫ �M�������ʣ

�B��ɿ�Ճʢ(ʣ
N��ɿ�ϫʔΫͷ࣭ ʢྔLHʣ
N��ɿ�ϒϥέοτͷ࣭ ʢྔLHʣ
�M����ɿ��スϥΠμʔத৺͔Β
� ϫʔΫॏ৺·ͰͷڑʢNNʣ
�M����ɿ��スϥΠμʔத৺͔Β
� ϒϥέοτॏ৺·ͰͷڑʢNNʣ
�M����ɿ��Φϑηοτج४Ґஔ͔Β
� ϫʔΫॏ৺·ͰͷڑʢNNʣ
�M����ɿ��Φϑηοτج४Ґஔ͔Β
� ϒϥέοτॏ৺·ͰͷڑʢNNʣ

ʪϞʔメンτํࢉܭ๏ʫ

.B���ʢN��̫ �����̫ �M�������ʣ���ʢN��̫ �����̫ �M�������ʣ
����������BʨʢN��̫ �����̫ �M�������ʣ���ʢN��̫ �����̫ �M�������ʣʩ

.C���ʢN��̫ �����̫ �M�������ʣ���ʢN��̫ �����̫ �M�������ʣ
����������BʨʢN��̫ �����̫ �M�������ʣ���ʢN��̫ �����̫ �M�������ʣʩ

.C���B

.C

M�
M�

N�
N�

�����ʣʩ

�B
N��
N��
�M���

�M���

�M���
M�

M�

N�
N�

.D

�����ʣ���ʢN��̫ �����̫ �M�������ʣ
�����ʣʩ

ʪϞʔメンτํࢉܭ๏ʫ

.C���B

.B

M�

M�

M� M�
N�

N�

Φϑηοτج४Ґஔ M�

ʨʢN��̫ �����̫ �M�������ʣ���ʢN��̫ �����̫ ��̫����̫ �M��������̫����̫ �

MM�

.C

M� N�

N�

�����ʣ���ʢN��̫ �����̫ �.D���ʢN��̫ �����̫ �M�������

.D

M�

M� N�

N�

�̫����̫ �M�������
N��̫ �����̫ �

�̫����̫ �M �����ʣ���ʢN �̫����̫ �M �����ʣ

�����ʣ���ʢN��̫ �����̫ �M�������ʣ
M�������ʣ���ʢN��̫ �����̫ �M�������

Φϑηοτج४Ґஔ

N�
M�
M�

N�

.B

ガイドブロック
※ガイドブロックはベースに
固定されています。
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ϦχアΨイυのߦण໋は、Ұ܈のをಉ݅͡Ͱݸʑにӡసしたと͖ 、���がϑϨーΩンάʢيಓ໘のണʣをੜ る͜͡ と

なく౸ୡͰ る͖૯ڑߦを表します。ߦण໋のํࢉܭ法は、࣍のと͓ りͰす。

ߦण໋ʹ͍ͭͯ

໘に設࠲ଇとして、ணݪ�˞ Β͚れたタッϓ ʢ݀࠲άϦ݀ʣはશて༻しݻ定してください。
˞�શにΘたりண࠲する߹Ͱも、ݻ定ボルトのҐஔによって、取͚は����または����を࠾༻してください。

ߦण໋ͷํࢉܭ๏

ϦχアΨイυのߦण໋は、ػछごとに定ΊΒれたಈతڐ容モーϝントを༻いて、࣍式によってࢉܭする͜ とがͰ ま͖す。

-��� ɾ63-$.
�

.�ʢ �ʣ
-ɿߦण໋	LN
ɼ�$.ɿಈతڐ༰Ϟʔメンτ	/ŋN
ɼ
.ɿ࡞༻͢ΔϞʔメンτ	/ŋN
ɼ�63-ɿج४ఆ֨ण໋	LN


-��� ɾ63-ɾ$.
�

.�ʢ �ʣɾG84
G8

�
GЋ

-ɿߦण໋	LN
ɼ�$.ɿಈతڐ༰Ϟʔメンτ	/ŋN
ɼ�.ɿ࡞༻͢ΔϞʔメンτ	/ŋN
ɼ�
G84ɿඪ४Մಈɼ�G8ɿ̔ ॏɼ�GЋɿऔ͚ɼ�63-ɿج४ఆ֨ण໋	LN


ৼಈ取͚ঢ়ଶによってण໋が下するڪれのあるアϓϦケーγョンに͓いては、࣍式によってߦण໋をࢉܭします。

-��� ɾ63-$.
�

.�ʢ �ʣ
-ɿߦण໋	LN
ɼ�$.ɿಈతڐ༰Ϟʔメンτ	/ŋN
ɼ
.ɿ࡞༻͢ΔϞʔメンτ	/ŋN
ɼ�63-ɿج४ఆ֨ण໋	LN


-��� ɾ63-ɾ$.
�

.�ʢ �ʣɾG84
G8

�
GЋ

-ɿߦण໋	LN
ɼ�$.ɿಈతڐ༰Ϟʔメンτ	/ŋN
ɼ�.ɿ࡞༻͢ΔϞʔメンτ	/ŋN
ɼ�
G84ɿඪ४Մಈɼ�G8ɿ̔ ॏɼ�GЋɿऔ͚ɼ�63-ɿج४ఆ֨ण໋	LN


ՙॏ�GX�は、ӡస݅によるण໋の下をྀߟするたΊのͰす。ඪ४Մಈ�GX4�は、ػछごとに定Ίたՙॏ

のඪ४Ͱす。ಉはݪଇとして����Ͱすが、����以֎の߹は֘ػछの様にࣔしています。取͚�GЋ�は、

アクチュエーターの取͚ঢ়ଶによるण໋の下をྀߟするたΊのͰす。

ӡస݅ ՙॏ GX Ճݮͷ҆
ৼಈɾিܸ͕খ͍͞ɺΏͬ͘Γͨ͠ӡస ���ʙ��� ���(ҎԼ
தఔͷৼಈɾিܸ͕͋Δɺ੍ٸಈɾٸՃ ���ʙ��� ���(ʙ���(
େ͖ͳৼಈɾিܸ͕͋ΔܹٸͳՃݮΛ͏ӡస ���ʙ��� ���(Ҏ্

ՙॏ

औ͚ঢ়ଶ

શ໘ݻఆ ྆ݻఆ ఆݻ෦ہ

औ͚ G Ћ ��� ��� ���

取付͚
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����

�����

������

�������

���� ���� ���� ���� ���� ����


ߦ
ण
໋
	L
N




/ŋN	ΔϞʔメンτ͢༺࡞

˞G84���G8�͓Αͼ�GЋ������͕લఏͰ͋Γɺ$.�ಈతڐ༰ϞʔメンτΛද͠·͢ɻ

४ఆ֨ण໋ج ������LN
४ఆ֨ण໋ج ������LN
४ఆ֨ण໋ج �����LN

$. $. $. $. $. $. ����$. ����$.

ण໋ͷؔߦ用͢Δモーϝントͱ࡞

લ式より、ߦण໋は࡞༻するモーϝントにґଘする͜ とがΘかります。ܰ ෛՙの߹は、ߦण໋はج४定֨ण໋よりも

くなります。ྫ ͑、ج४定֨ण໋�����LN�のػछに���$.ʢಈతڐ容モーϝントのʣのモーϝントが࡞༻する߹、下

ਤより、ߦण໋は������LN�となり、ج४定֨ण໋の��ഒとなる͜ とがΘかります。

ߦण໋ʹ͍ͭͯ

ߦण໋ͷྫࢉܭ

以下の༻݅をྫとして、ߦण໋のྫࢉܭをࣔします。

アクチュエーターに࡞༻するモーϝントは、.D�ํがࢧ配తͰある͜ とかΒ、.D�ํに࡞༻するモーϝントを༻いてࢉܭします。

.D�ํに࡞༻するモーϝントは、࣍のと͓ りࢉܭされます。

.�� �������/ɾN�N�ʷ���ʷ
M�

����

-��� ɾ63-�� ʷ������LN���������LNɾ$.
�

.�ʢ �ʣɾG84
G8

�
GЋ

ʷ�����/ɾN
�

�����/ɾN�ʢ �ʣ���
����

ʷ �
�

�ʢ �ʣ �N�ʷ���ʷ
M�

�����ʢ �ʣ ��ʷ���ʷ ���
�����ʢ �ʣ �ʷ���ʷ ��

�����ʢ �ʣ
Ճݮが����(�Ͱある͜ とかΒ、̔ ॏを�����とします。取͚ঢ়ଶがશ໘ݻ定Ͱある͜ とかΒ、取͚を����とし

ます。ػछに͓いて、.D�ํのಈతڐ容モーϝントは�����/ŋN、ج४定֨ण໋は�����LN、ඪ४Մಈは����Ͱある

と͜かΒ、ߦण໋は࣍のと͓ りࢉܭされます。

.�� �������/ɾN�N�ʷ���ʷ
M�

����

-��� ɾ63-�� ʷ������LN���������LNɾ$.
�

.�ʢ �ʣɾG84
G8

�
GЋ

ʷ�����/ɾN
�

�����/ɾN�ʢ �ʣ���
����

ʷ �
�

�ʢ �ʣ �N�ʷ���ʷ
M�

�����ʢ �ʣ ��ʷ���ʷ ���
�����ʢ �ʣ �ʷ���ʷ ��

�����ʢ �ʣ

したがって、্ 記の༻݅に͓ る͚ߦण໋は������LN�Ͱある͜ とがΘかります。

छػ 3$1��4"�$�8"���1��
ઃஔঢ়ଶ ਫฏઃஔ

औ͚ঢ়ଶ શ໘ݻఆ
コントローラー ύϫʔίン༷

Ճݮ ���(

ϫʔΫ�N���LH

ϒϥέοτ�N���LH

M�����NN

M����NN
N�ɿϫʔΫͷ࣭ྔ� M�ɿϫʔΫͷॏ৺·Ͱͷ͞
N�ɿϒϥέοτͷ࣭ྔ� M�ɿϒϥέοτͷॏ৺·Ͱͷ͞
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表

ロッυタイϓアクチュエーターは、େ く͖ྨするとh ラジアルγϦンダータイϓ とɦ、hճりࢭΊロッυタイϓ にɦかれます。

タイϓにより、ラジアルՙॏの対応�֎͚Ψイυซ༻࣌のҙがҟなりますのͰ、下記にࣔします。

ロッυタΠϓ ΨΠυซ༻࣌ͷҙ

ʰラジΞルシリンダータイプʱ
ɾຊମ෦ʹϘʔϧ॥ܕϦχΞΨΠυߏػΛଂ
֎͚ΨΠυແ͠ͰɼϥδΞϧՙॏͷෛՙ͕Մ
ʪରػछʫ
ɾ&$�	%
33 ˘ 	8
� ɾ3$1�ʢ8ʣ�3" ˘�
ɾ3$1�ʢ8ʣ�33" ˘�ɾ3$4��33" ˘
ɾ3$1�ʢ8ʣ�3" ˘� ɾ3$4��3"��3�3"��3

ʰճΓࢭΊロッドタイプʱ
ɾຊମ෦ʹճΓࢭΊΛଂ
ϥδΞϧՙॏ͕͔͔Δ߹ɼ֎͚ΨΠυซ༻
ʪରػछʫ
ɾ&$�	%
3˘	8
� ɾ3$4��3"˘
ɾ3$1�ʢ8ʣ�3"˘� ɾ3$4��3"˘
ɾ3$1��3" ˘� ɾ3$%�3"�%"
ɾ3$"�3"˘

֎͚Ψイドซ用

ϥδΞϧՙॏ�ʻڐ�༰ϥδΞϧՙॏ

֎͚Ψイドෆཁʂʂ

ϥδΞϧՙॏ�ʼڐ�༰ϥδΞϧՙॏ

֎͚Ψイドซ用

ラジΞルՙॏ

ラジΞルՙॏ

ʲロッυタイϓアクチュエーターに֎͚Ψイυをซ༻する߹のҙʳ

・アクチュエーター、֎͚Ψイυのฏߦにͭいて

ɹ֎͚Ψイυをซ༻する߹、アクチュエーターと֎͚Ψイυのฏߦ	ਫฏ໘内、ਨ直໘内
にζϨがੜ る͡と、

ɹಈ࡞ෆྑアクチュエーターのૣഁظଛにܨがります。

ɹΨイυ取͚࣌にௐをߦい、アクチュエーターとΨイυのਊग़しをߦいます。ௐޙ、εトロークશҬにΘたり、

ɹಈ߅がҰ定Ͱある͜ とを֬ೝします。

ɹಈ߅は、コントローラーのిྲྀモχターػにてిྲྀがҰ定Ͱある͜ とͰ֬ೝする͜ とがͰ ま͖す。
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アクチュエーター

֎͚Ψイυ

ϑローςΟンάジョイント

アクチュエーター

֎͚Ψイυ

Ϧジッυݻ定

・֎͚Ψイυとのݻ定ํ法にͭいて

ɹ֎͚Ψイυとのݻ定ํ法は、タイϓによりҟなります。

ɹΨイυとアクチュエーターのฏߦをௐͰ て͖いたとしても、ޡったݻ定ํ法Ͱはアクチュエーターのૣഁظଛをটく

ɹੑݥةがありますのͰ、ごҙئいます。

ɹh ラジアルγϦンダータイϓʱ

ɹラジアルγϦンダータイϓの߹、֎͚Ψイυとのݻ定には、̡ϑローςΟンάジョイント をr༻いたݻ定をਪいたします。

ɹϑローςΟンάジョイントは、内ଂΨイυと֎͚ΨイυのฏߦのζϨをٵऩし、ௐが容қとなります。

ɹ̡ Ϧジッυݻ定 Ͱrは、内ଂΨイυと֎͚Ψイυのฏߦௐがࠔとなり、ඍখなฏߦのζϨͰもΨイυにෛՙが

ɹかかり、ૣ 。がありますੑݥةଛをটくഁظ

ロッυタΠϓ ΨΠυซ༻࣌ͷҙ

ɹh ճりࢭΊロッυタイϓʱ

ɹճりࢭΊロッυタイϓの߹、֎͚Ψイυとのݻ定には、̡Ϧジッυݻ定 をrਪいたします。ճりࢭΊロッυタイϓは、

ɹロッυճసํのྗをड る͚͜ とがͰ な͖いたΊ、ロッυճసํを੍نする͜ とがඞཁとなります。

ɹ̡ ϑローςΟンάジョイント Ͱrは、ロッυճసํが੍نされないたΊ、アクチュエーターಈ࣌࡞にճりࢭΊロッυճసํ

ɹのྗがՃΘり、ճりࢭΊのૣظຎをҾ͖ى す͜Մੑがあります。ʢճసํが੍نされるϑローςΟンάジョイントͰ

ɹあれありまͤΜ。ʣ
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9軸の設ஔج४໘

ɹアクチュエーターを設ஔするࡍは以下ج४໘を༻して取͚てください。

9�軸と9�軸の取͚໘ߴさ

ɹ9�軸と9�軸の取͚໘ߴさの ʢࠩ下ਤ"寸法ʣは、軸ؒڑ���NNあたり、ʮ����NN以下ʯとしてください。

εラΠμータΠϓ ΨΠυซ༻࣌ͷҙ

εライダーج४໘

४໘ʢଆ໘ʣج

४໘ʢఈ໘ʣج
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ϐンブラケット෦

֯ࠩޡ

ɹʬΨントϦ߹ͤ�্໘ਤʭ

:軸ݻ定ブラケットฏߦϐン

࿈݁ϐン

#

スϥΠμー

ボールͶ͡
ΨΠド

モーター

Τンίーμー

ベース

ΞクνϡエーターɺجຊతʹԼਤͷΑ͏ͳߏʹͳ͍ͬͯ·͢ɻ

モーター͕ճస͢ΔͱϘールͶ͕͡ճస͠ɺスライダー͕Ҡ動͠·͢ɻ

エンコーダーʹΑΓɺҠ動ྔͱΛݕग़͠ɺ

モーター（ϘールͶ͡）ͷճసΛ੍͢ޚΔ͜ͱʹΑͬͯɺҐஔܾΊΛ͍ߦ·͢ɻ

˙ දҠ動ྔࠩޡ ˙ 用ޠͷઆ໌

ฐࣾͷɺϘールͶ͡ͷリードਫ਼ɺ+*Sن （֨+*S # 11�2）ͷਫ਼ڃC5૬ɺC10Ͱ͢ɻ

C10ͷਫ਼ɺ300NNʹ対͢ΔදҠ動ྔޡ （ࠩԼਤࢀর）͕ ʶ210ЖN ͱنఆ͞Ε͍ͯ·͢ɻ

C5ͷਫ਼（දҠ動ྔࠩޡͱม動ͷڐ༰）ɺҎԼͷΑ͏ʹͳΓ·͢ɻ

͝ҙɹԼهදͷࣈߟࢀͰɺઈ対ҐஔܾΊਫ਼Λอূ͢ΔもͷͰ͋Γ·ͤΜɻ

�४Ҡ動ྔج ʹ४Ϧʔυʢެࠩͷແ͍Ϧʔυʣج ： ैͬͯҙͷճసͰճసͨ͠ͱ͖ͷ࣠ํҠಈྔɻ

࣮Ҡ動ྔ� Ҡಈྔͷଌఆɻͷ࣠ํࡍ࣮ ：

දҠ動ྔ� ： ࣮ҠಈྔͷΛද͢Δઢɻ࣮ ҠಈྔΛࣔ͢ۂઢ͔Β࠷খೋ๏ʹΑͬͯٻΊΔɻ

දҠ動ྔࠩޡ�： දҠಈྔͱج४Ҡಈྔͷࠩɻ

ม動� ： දҠಈྔઢʹฏߦͳ�ຊͷઢͰڬΜ࣮ͩҠಈྔۂઢͷ࠷େ෯ɻ
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���

���

���

���

���

����
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Ͷ͡෦༗ޮ͞
（NN）

ද
Ҡ動ྔ
ࠩޡ

ม動

���NN

Ͷ͡෦༗ޮ͞

���NNʹର͢Δมಈ

移
動
量
誤
差

＋

－

0ʟ
0

�

� �

�
�

�

�

�

�

˙ ϘールͶ͡

ΤンドΩϟップ

φット

ボール

Ͷ͡ ࣠

४Ҡ動ྔج

දҠ動ྔࠩޡ

ͼҠ動ྔݺ
（ެࠩͷ無͍リードʹैͬͯ
ҙͷճసΛͨ࣌͠ͷ軸ํҠ動ྔ）

� ࣮Ҡ動ྔ

දҠ動ྔ

ม動

ϘʔϧͶ͡ɺԼਤͷΑ͏ʹͶ͡ͱスϥΠμʔ͕ϘʔϧͰ৮͍ͯ͠Δ
ͨΊɺϕΞϦンάͷΑ͏ʹຎࡲ߅ͷগͳ͍ճస͕ՄͰ͢ɻ

୯軸ロϘットͷຊମਫ਼Լهͷ通ΓͰ͢ɻ      

ຊମͷϕースଆ໘ͱԼ໘スライダーͷΓʹ対͢Δج४໘ͱͳ͍ͬͯ·͢ͷͰɺຊମऔ࣌ͷฏߦͷ҆ʹ͝用Լ͍͞ɻ      

ΨΠドレール ΨΠドレール

スϥΠμー

ベース

४໘ج
४໘ج

オープンループ੍ޚ

˙ オープンループ੍ޚ

˙ ηϛクローζドループ੍ޚ
ɹ （ҰൠతͳサーϘ੍ޚ）

˙ ϑルクローζドループ੍ޚ
ɹ （ߴਫ਼ҐஔܾΊ）

ϑルクローζドループ੍ޚ

ίンτϩʔϥʔ

ίンτϩʔϥʔͷ͞ΕΔ৴߸ແ͠
ʢҐஔ͕ζϨͯิਖ਼Ͱ͖ͳ͍ʣ

Ҡಈྩࢦ

ίンτϩʔϥʔ

モーターέーϒル

エンコーダーέーϒル

ʢҠಈྩࢦʣ

ʢϞʔλʔͷʢճసʣʹ ΑΔࢉܭҐஔͱΛϑΟʔυόοΫʣ

ίンτϩʔϥʔ

モーターέーϒル

エンコーダーέーϒル

ϑΟードバックέーϒル

リニΞスέール

ʢҠಈྩࢦʣ

ʢϞʔλʔͷΛϑΟʔυόοΫʣ

ʢスϥΠμʔͷઈରҐஔΛϑΟʔυόοΫʣ

ϑΟードバックͷछྨ

ストロークҙͷҐஔʹ͓͚Δຊମऔ໘（ϕースԼ໘）ͱ
ൖૹऔ໘（্໘）ͱͷฏߦɹ0�1NNҎԼ

ຊମऔ࣌ͷΓฏߦ（ฏ໘্※1ʹݻఆͨ͠߹）ɹ0�05NN/NҎԼ

݅  ্ه20ˆʹ͓͚ΔͰ͢ɻɹ※1 ฏ໘0�05NN/NҎԼ

ਫ਼ີఆ൫ ਫ਼ີఆ൫

ఆن

ベースج४໘ ベースج४໘

30 50

ロϘット͕ͨ͠ྩࢦͱ͓Γʹ動͍͍ͯΔ͔Ͳ͏͔Λ֬ೝ͠ɺͣ Ε͍ͯΔ߹ʹͦΕΛิਖ਼͢Δ動作Λ͢ྩࢦΔ͜ͱΛ

ϑΟードバック੍ޚͱ͍͍ɺ͜ Εʹ͍͔ͭ͘ͷํ式͕͋Γ·͢ɻ

ฐࣾͷ୯軸ロϘット/ロϘシリンダー/エレシリンダー/スカラロϘット/ަロϘットηϛクローζドループ੍ޚΛͯͬߦ ͍·͢ɻ

͜ΕɺҰൠతͳサーϘ੍ޚͷํ式ͰɺΞクνϡエーターͷ動͖ΛエンコーダーͰଊ͑ϑΟードバック͍ͯ͠·͢ɻ

͜Εʹ対ͯ͠オープンループ੍ޚɺϑルクローζドループ੍ޚҎԼͷΑ͏ͳಛ͕͋Γ·͢ɻ

ҰൠతͳステοϐンάϞʔλʔͷํࣜͰΤンίʔμʔ͕ແ͍҆
ՁͰ͕͢ɺϑΟʔυόοΫ੍ޚͰͳ͍ͨΊಈྩࢦ࡞ͱಈ͖ʹζϨ
͕ੜͨ͡߹ɺิ ਖ਼͕Ͱ͖·ͤΜɻ

スϥΠμʔͷઈରҐஔΛܭଌͯ͠ϑΟʔυόοΫ͢ΔͨΊスϥΠμʔ
ͷҐஔ͕ਖ਼֬ʹ͔Γ·͢ɻʢηϛΫϩʔζυϧʔϓͷ߹ɺΞΫ
νϡΤʔλʔͷਫ਼ࠩޡʹΑΓΤンίʔμʔ͔ΒϑΟʔυόοΫ͞
ΕΔҐஔใͱ࣮ࡍͷΞΫνϡΤʔλʔͷҐஔʹنఆͷ͕ࠩޡ
ੜ͡·͢ʣ

ɹʬϐンブラケット෦詳細ʭ

˞�ϐンブラケットߏ

ɹ9�軸と9�軸のฏߦࠩޡをٵऩするߏͰす。

ɹw�9�軸と:軸はϦジッυにݻ定。

ɹw�:ݻ定ブラケットはฏߦϐン�ຊͰ:軸ઌとҐஔܾΊされ、ճసํにௐՄにするࣄͰ9�軸と9�軸の

ɹ��֯ࠩޡをٵऩ。

ɹw�:軸と9�軸は࿈݁ϐン�ຊͰ࿈݁され、軸ํにεライυՄにするࣄͰ9�軸εライダーと9�軸εライダーの

ɹڑ��มಈをٵऩ。

εラΠμータΠϓ ΨΠυซ༻࣌ͷҙ
9�軸と9�軸の取͚ฏߦ

ɹ9�軸と:軸の࿈݁は、ϐンブラケットߏʢ˞�ʣとし、9�軸と9�軸のϕーε取͚ฏߦは、

�ɹϐンブラケット෦詳細の#寸法がεトロークશҬにΘたりʮ�ʶ�NN�以内ʯになるよ͏ にしてください。
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表

スϥΠμー

ボールͶ͡
ΨΠド

モーター

Τンίーμー

ベース

ΞクνϡエーターɺجຊతʹԼਤͷΑ͏ͳߏʹͳ͍ͬͯ·͢ɻ

モーター͕ճస͢ΔͱϘールͶ͕͡ճస͠ɺスライダー͕Ҡ動͠·͢ɻ

エンコーダーʹΑΓɺҠ動ྔͱΛݕग़͠ɺ

モーター（ϘールͶ͡）ͷճసΛ੍͢ޚΔ͜ͱʹΑͬͯɺҐஔܾΊΛ͍ߦ·͢ɻ

˙ දҠ動ྔࠩޡ ˙ 用ޠͷઆ໌

ฐࣾͷɺϘールͶ͡ͷリードਫ਼ɺ+*Sن （֨+*S # 11�2）ͷਫ਼ڃC5૬ɺC10Ͱ͢ɻ

C10ͷਫ਼ɺ300NNʹ対͢ΔදҠ動ྔޡ （ࠩԼਤࢀর）͕ ʶ210ЖN ͱنఆ͞Ε͍ͯ·͢ɻ

C5ͷਫ਼（දҠ動ྔࠩޡͱม動ͷڐ༰）ɺҎԼͷΑ͏ʹͳΓ·͢ɻ

͝ҙɹԼهදͷࣈߟࢀͰɺઈ対ҐஔܾΊਫ਼Λอূ͢ΔもͷͰ͋Γ·ͤΜɻ

�४Ҡ動ྔج ʹ४Ϧʔυʢެࠩͷແ͍Ϧʔυʣج ： ैͬͯҙͷճసͰճసͨ͠ͱ͖ͷ࣠ํҠಈྔɻ

࣮Ҡ動ྔ� Ҡಈྔͷଌఆɻͷ࣠ํࡍ࣮ ：

දҠ動ྔ� ： ࣮ҠಈྔͷΛද͢Δઢɻ࣮ ҠಈྔΛࣔ͢ۂઢ͔Β࠷খೋ๏ʹΑͬͯٻΊΔɻ

දҠ動ྔࠩޡ�： දҠಈྔͱج४Ҡಈྔͷࠩɻ

ม動� ： දҠಈྔઢʹฏߦͳ�ຊͷઢͰڬΜ࣮ͩҠಈྔۂઢͷ࠷େ෯ɻ
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Ͷ͡෦༗ޮ͞
（NN）

ද
Ҡ動ྔ
ࠩޡ

ม動

���NN

Ͷ͡෦༗ޮ͞

���NNʹର͢Δมಈ

移
動
量
誤
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＋

－

0ʟ
0

�

� �

�
�

�

�

�

�

˙ ϘールͶ͡

ΤンドΩϟップ

φット

ボール

Ͷ͡ ࣠

४Ҡ動ྔج

දҠ動ྔࠩޡ

ͼҠ動ྔݺ
（ެࠩͷ無͍リードʹैͬͯ
ҙͷճసΛͨ࣌͠ͷ軸ํҠ動ྔ）

� ࣮Ҡ動ྔ

දҠ動ྔ

ม動

ϘʔϧͶ͡ɺԼਤͷΑ͏ʹͶ͡ͱスϥΠμʔ͕ϘʔϧͰ৮͍ͯ͠Δ
ͨΊɺϕΞϦンάͷΑ͏ʹຎࡲ߅ͷগͳ͍ճస͕ՄͰ͢ɻ

୯軸ロϘットͷຊମਫ਼Լهͷ通ΓͰ͢ɻ      

ຊମͷϕースଆ໘ͱԼ໘スライダーͷΓʹ対͢Δج४໘ͱͳ͍ͬͯ·͢ͷͰɺຊମऔ࣌ͷฏߦͷ҆ʹ͝用Լ͍͞ɻ      

ΨΠドレール ΨΠドレール

スϥΠμー

ベース

४໘ج
४໘ج

オープンループ੍ޚ

˙ オープンループ੍ޚ

˙ ηϛクローζドループ੍ޚ
ɹ （ҰൠతͳサーϘ੍ޚ）

˙ ϑルクローζドループ੍ޚ
ɹ （ߴਫ਼ҐஔܾΊ）

ϑルクローζドループ੍ޚ

ίンτϩʔϥʔ

ίンτϩʔϥʔͷ͞ΕΔ৴߸ແ͠
ʢҐஔ͕ζϨͯิਖ਼Ͱ͖ͳ͍ʣ

Ҡಈྩࢦ

ίンτϩʔϥʔ

モーターέーϒル

エンコーダーέーϒル

ʢҠಈྩࢦʣ

ʢϞʔλʔͷʢճసʣʹ ΑΔࢉܭҐஔͱΛϑΟʔυόοΫʣ

ίンτϩʔϥʔ

モーターέーϒル

エンコーダーέーϒル

ϑΟードバックέーϒル

リニΞスέール

ʢҠಈྩࢦʣ

ʢϞʔλʔͷΛϑΟʔυόοΫʣ

ʢスϥΠμʔͷઈରҐஔΛϑΟʔυόοΫʣ

ϑΟードバックͷछྨ

ストロークҙͷҐஔʹ͓͚Δຊମऔ໘（ϕースԼ໘）ͱ
ൖૹऔ໘（্໘）ͱͷฏߦɹ0�1NNҎԼ

ຊମऔ࣌ͷΓฏߦ（ฏ໘্※1ʹݻఆͨ͠߹）ɹ0�05NN/NҎԼ

݅  ্ه20ˆʹ͓͚ΔͰ͢ɻɹ※1 ฏ໘0�05NN/NҎԼ

ਫ਼ີఆ൫ ਫ਼ີఆ൫

ఆن

ベースج४໘ ベースج४໘

30 50

ロϘット͕ͨ͠ྩࢦͱ͓Γʹ動͍͍ͯΔ͔Ͳ͏͔Λ֬ೝ͠ɺͣ Ε͍ͯΔ߹ʹͦΕΛิਖ਼͢Δ動作Λ͢ྩࢦΔ͜ͱΛ

ϑΟードバック੍ޚͱ͍͍ɺ͜ Εʹ͍͔ͭ͘ͷํ式͕͋Γ·͢ɻ

ฐࣾͷ୯軸ロϘット/ロϘシリンダー/エレシリンダー/スカラロϘット/ަロϘットηϛクローζドループ੍ޚΛͯͬߦ ͍·͢ɻ

͜ΕɺҰൠతͳサーϘ੍ޚͷํ式ͰɺΞクνϡエーターͷ動͖ΛエンコーダーͰଊ͑ϑΟードバック͍ͯ͠·͢ɻ

͜Εʹ対ͯ͠オープンループ੍ޚɺϑルクローζドループ੍ޚҎԼͷΑ͏ͳಛ͕͋Γ·͢ɻ

ҰൠతͳステοϐンάϞʔλʔͷํࣜͰΤンίʔμʔ͕ແ͍҆
ՁͰ͕͢ɺϑΟʔυόοΫ੍ޚͰͳ͍ͨΊಈྩࢦ࡞ͱಈ͖ʹζϨ
͕ੜͨ͡߹ɺิ ਖ਼͕Ͱ͖·ͤΜɻ

スϥΠμʔͷઈରҐஔΛܭଌͯ͠ϑΟʔυόοΫ͢ΔͨΊスϥΠμʔ
ͷҐஔ͕ਖ਼֬ʹ͔Γ·͢ɻʢηϛΫϩʔζυϧʔϓͷ߹ɺΞΫ
νϡΤʔλʔͷਫ਼ࠩޡʹΑΓΤンίʔμʔ͔ΒϑΟʔυόοΫ͞
ΕΔҐஔใͱ࣮ࡍͷΞΫνϡΤʔλʔͷҐஔʹنఆͷ͕ࠩޡ
ੜ͡·͢ʣ

୯࣠ロボットͷߏ・ಈݪ࡞ཧ

ボールͶ͡ͷਫ਼
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表

オープンループ制御

■ オープンループ制御

■ セミクローズドループ制御
　 （一般的なサーボ制御）

■ フルクローズドループ制御
　 （高精度位置決め）

フルクローズドループ制御

コントローラー

コントローラーへの戻される信号は無し
（位置がズレても補正できない）

移動指令

コントローラー

モーターケーブル

エンコーダーケーブル

（移動指令）

（モーターの（回転）による計算位置と速度をフィードバック）

コントローラー

モーターケーブル

エンコーダーケーブル

フィードバックケーブル

リニアスケール

（移動指令）

（モーターの速度をフィードバック）

（スライダーの絶対位置をフィードバック）

フィードバックの種類

ロボットが指令したとおりに動いているかどうかを確認し、ずれている場合にはそれを補正する動作を指令することを

フィードバック制御といい、これにはいくつかの方式があります。

弊社の単軸ロボット/ロボシリンダー/エレシリンダー/スカラロボット/直交ロボットはセミクローズドループ制御を行っています。

これは、一般的なサーボ制御の方式で、アクチュエーターの動きをエンコーダーで捉えフィードバックしています。

これに対してオープンループ制御、フルクローズドループ制御は以下のような特長があります。

一般的なステッピングモーターの方式でエンコーダーが無い分安
価ですが、フィードバック制御ではないため動作指令と動きにズレ
が生じた場合、補正ができません。

スライダーの絶対位置を計測してフィードバックするためスライダー
の位置が正確に分かります。（セミクローズドループの場合は、アク
チュエーターの精度誤差によりエンコーダーからフィードバックさ
れる位置情報と実際のアクチュエーターの位置に規定内の誤差が
生じます）

ISB/ISPB-MXMX/LXMX/LXUWX
ISA/ISPA-MXMX/LXMX/LXUWX/WXMX
ISDB/ISPDB-MX/LX　NS-MXMXS/LXMXS

ワイヤー式中間サポート搭載機種

L L/2

スライダー

連結棒

ボールねじ
サポート

ボールねじ

中間サポート機構は上記のような構
造上、水平設置を原則としています。
本体を横立てにしたり垂直で使用す
ると、ワイヤーがはずれる場合があり
ますので水平設置以外の設置はしな
いで下さい。

注意：

中間サポート機構は、ボールねじを中間地点で支持することで、ボールね
じのたわみや振動を抑制する機構です。これにより、危険回転速度の影
響で速度を制限していたロングストロークアクチュエーターに関して、よ
り高速で動作させることができます。

ワイヤー式中間サポート　(特許取得)

スライダーを貫通した連結棒(ストロークの半分の長さ)で固定されたボールねじ
サポートがワイヤーを介して右図のように接合された機構です。ワイヤーの一端
はベースのストローク中央部に固定され、ボールねじサポートの滑車を介してスラ
イダーと連結されています。
この機構によりスライダー移動量の1/2だけボールねじサポートが移動して、ボー
ルねじサポートは常にスライダーとストロークエンドの中間位置でボールねじを
サポートする形となり、結果ボールねじの振れを抑えることができます。

ISB/ISPB-WXMX

スプリング式中間サポート搭載機種

スライダー
中間サポート

ボールねじ

スプリング

L1 L2

ローラー

スプリング式中間サポート　(特許出願中)

昇降式中間サポートは、スプリングのばね力によってボールねじを下から支持して
います。
スライダーがサポート設置部を通過する際には、スライダーに取付けられたロー
ラーによってサポートが押し下げられ、スライダーがサポート上部を通過できます。
サポートの設置個数は、ストローク長に応じて決定されます。また、中間サポート
が1 つのユニットになっており、丸ごと取外して交換することができます。
ワイヤー式で制限されていた高加減速での動作が可能です。
※アクチュエーターはボールねじの最大支持間距離L2が短いほど、
　高速で動作することができます。

スプリング式中間サポート構造

スライダー通過時の動作

ストローク(mm)
設置個数 1個 2個 3個

900-1550 1600-2550 2600-3000

フリーサポート式中間サポート　(一部特許出願中) EC-S10X/S13X/S15X/RR6X/RR7X

中間サポート搭載機種

中間サポート機構（スライダーと連動して
動くボールねじサポート機構）を追加する
ことで、ロングストロークでもボールねじ
の振れを抑え、最高速度を大幅に向上させ
ることができます。
中間サポート機構の構造は、スライダーを
貫通した連結棒と、サポートブロックで
構成されています。

前進端 後退端
１．スライダー後退端
中間サポート機構（フリーサポート構造）の動作イメージ（２サポートの場合）

4．スライダー前進端

2．スライダー移動中①

3．スライダー移動中②

ボールねじ

スライダーはサポート１＆サポート２と一緒に移動

スライダーはサポート１と一緒に移動

サポート2 サポート1
スライダー

தؒαϙートߏػʹ͍ͭͯ
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オープンループ制御

■ オープンループ制御

■ セミクローズドループ制御
　 （一般的なサーボ制御）

■ フルクローズドループ制御
　 （高精度位置決め）

フルクローズドループ制御

コントローラー

コントローラーへの戻される信号は無し
（位置がズレても補正できない）

移動指令

コントローラー

モーターケーブル

エンコーダーケーブル

（移動指令）

（モーターの（回転）による計算位置と速度をフィードバック）

コントローラー

モーターケーブル

エンコーダーケーブル

フィードバックケーブル

リニアスケール

（移動指令）

（モーターの速度をフィードバック）

（スライダーの絶対位置をフィードバック）

フィードバックの種類

ロボットが指令したとおりに動いているかどうかを確認し、ずれている場合にはそれを補正する動作を指令することを

フィードバック制御といい、これにはいくつかの方式があります。

弊社の単軸ロボット/ロボシリンダー/エレシリンダー/スカラロボット/直交ロボットはセミクローズドループ制御を行っています。

これは、一般的なサーボ制御の方式で、アクチュエーターの動きをエンコーダーで捉えフィードバックしています。

これに対してオープンループ制御、フルクローズドループ制御は以下のような特長があります。

一般的なステッピングモーターの方式でエンコーダーが無い分安
価ですが、フィードバック制御ではないため動作指令と動きにズレ
が生じた場合、補正ができません。

スライダーの絶対位置を計測してフィードバックするためスライダー
の位置が正確に分かります。（セミクローズドループの場合は、アク
チュエーターの精度誤差によりエンコーダーからフィードバックさ
れる位置情報と実際のアクチュエーターの位置に規定内の誤差が
生じます）

ISB/ISPB-MXMX/LXMX/LXUWX
ISA/ISPA-MXMX/LXMX/LXUWX/WXMX
ISDB/ISPDB-MX/LX　NS-MXMXS/LXMXS

ワイヤー式中間サポート搭載機種

L L/2

スライダー

連結棒

ボールねじ
サポート

ボールねじ

中間サポート機構は上記のような構
造上、水平設置を原則としています。
本体を横立てにしたり垂直で使用す
ると、ワイヤーがはずれる場合があり
ますので水平設置以外の設置はしな
いで下さい。

注意：

中間サポート機構は、ボールねじを中間地点で支持することで、ボールね
じのたわみや振動を抑制する機構です。これにより、危険回転速度の影
響で速度を制限していたロングストロークアクチュエーターに関して、よ
り高速で動作させることができます。

ワイヤー式中間サポート　(特許取得)

スライダーを貫通した連結棒(ストロークの半分の長さ)で固定されたボールねじ
サポートがワイヤーを介して右図のように接合された機構です。ワイヤーの一端
はベースのストローク中央部に固定され、ボールねじサポートの滑車を介してスラ
イダーと連結されています。
この機構によりスライダー移動量の1/2だけボールねじサポートが移動して、ボー
ルねじサポートは常にスライダーとストロークエンドの中間位置でボールねじを
サポートする形となり、結果ボールねじの振れを抑えることができます。

ISB/ISPB-WXMX

スプリング式中間サポート搭載機種

スライダー
中間サポート

ボールねじ

スプリング

L1 L2

ローラー

スプリング式中間サポート　(特許出願中)

昇降式中間サポートは、スプリングのばね力によってボールねじを下から支持して
います。
スライダーがサポート設置部を通過する際には、スライダーに取付けられたロー
ラーによってサポートが押し下げられ、スライダーがサポート上部を通過できます。
サポートの設置個数は、ストローク長に応じて決定されます。また、中間サポート
が1 つのユニットになっており、丸ごと取外して交換することができます。
ワイヤー式で制限されていた高加減速での動作が可能です。
※アクチュエーターはボールねじの最大支持間距離L2が短いほど、
　高速で動作することができます。

スプリング式中間サポート構造

スライダー通過時の動作

ストローク(mm)
設置個数 1個 2個 3個

900-1550 1600-2550 2600-3000

フリーサポート式中間サポート　(一部特許出願中) EC-S10X/S13X/S15X/RR6X/RR7X

中間サポート搭載機種

中間サポート機構（スライダーと連動して
動くボールねじサポート機構）を追加する
ことで、ロングストロークでもボールねじ
の振れを抑え、最高速度を大幅に向上させ
ることができます。
中間サポート機構の構造は、スライダーを
貫通した連結棒と、サポートブロックで
構成されています。

前進端 後退端
１．スライダー後退端
中間サポート機構（フリーサポート構造）の動作イメージ（２サポートの場合）

4．スライダー前進端

2．スライダー移動中①

3．スライダー移動中②

ボールねじ

スライダーはサポート１＆サポート２と一緒に移動

スライダーはサポート１と一緒に移動

サポート2 サポート1
スライダー

ロボットͷϑΟーυόック੍ޚͷछྨ
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以下のػछはΦϓγョンͰダブルεライダーʢϑϦーεライダーݸ�ՃʣをબͰ ま͖す。

ಈతڐ容モーϝント͓ よͼுग़しෛՙは、�ͭのεライダーؒのεύンによってมԽします。

表ྫは以下の௨りͰすのͰߟࢀにしてください。

μブルεラΠμーಈతڐ༰Ϟーϝント・ுग़͠ෛՙ

˙ダϒルスライダー用࣌ͷҙ
ʢ�ʣ�ダブルεライダーΦϓγョンをࢦ定した߹は、ݺͼεトロークʢ型式্のεトロークʣかΒ⡣ʢεライダーʴεライダ�
������ー࣮εύンまたはεライダーΧόーεύンʣをҾいたさが༗ޮεトロークʢ࣮ࡍにಈ࡞Մなεトロークʣになります。
������ख配࣌はඞཁなεトロークに⡣をしたさ以্のεトロークをબしてください。
������またʮඞཁなεトロークʯは、ダブルεライダー࣌の࠷খ༗ޮεトローク以্としてください。

ʢ�ʣ�ダブルεライダーのՄൖ࣭ྔは、Χタロά様かΒ、Ճするεライダー࣭ྔをࠩしҾいたが࠷େとなります。ņ

ʢ�ʣߴ࠷�はεトロークによっては設定Ͱ ま͖ͤΜのͰごҙئいます。

ʢ�ʣ�クϦーンʢ$3ʣタイϓのダブルεライダー様にͭいてٵҾྔは配߅のӨڹはؚまれて り͓まͤΜ。ņ
� 配߅は配さ、配ܘにىҼし、ྲྀ ྔをଛࣦさͤ ますのͰごҙئいます。

μϒルスϥΠμʔਤ

ಈతڐ༰Ϟʔϝϯτํਤ

˙ಈతڐ༰Ϟʔメンτج४ఆ֨ण໋Λఆͨ͠Ͱ͢ɻ
Ϟʔメンτ༷Λӽ͑ͯ༻ͨ͠߹ɺΨΠυͷण໋͕Լ͠·͢ͷͰ͝ҙ͍ͩ͘͞ɻ

ுग़͠ෛՙਤ

߹ɺৼಈ͕ൃੜͨ͠༺༰Λ͑ͯڐछͷுग़͠ػ֤˙
͢Δ߹͕͋Γ·͢ͷͰɺඞͣڐ༰Ͱ͝༻͍ͩ͘͞ɻ

モーϝントํ

˔スϥΠμʔΧόʔͳ͠˔スϥΠμʔΧόʔ͋Γ

- .B .D

-

モーϝントํ

.B
.C

.D

ダブルεライダー࣌
�બՄ༗ޮ
εトローク
	NN


⡣εライダー
�εライダー
Χόーεύン
	NN


��ʙ ���
ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ���


���

��ʙ ���
ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ���


���

ͼεトロークʾ༗ޮεトロークɹݺ ⡣

ྫ ɹ3$1��4"�$
� ɹඞཁなεトローク����NN�⡣ɿ���NN
� ɹ���NN������NN������NN�ˠ型式্は���NNͰख配


ͷスτϩʔΫ্ࣜܕ	 
ՄͳスτϩʔΫ࡞ಈʹࡍ࣮	
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γϦʔζ໊ λΠϓ໊ Ϧʔυ
	NN


ಈతڐ༰Ϟʔメンτ
ுग़͠
ෛՙ
ʢNNʣ ˞�

ൖૹ࣭ྔ
ิ "
	LH


˞�
ൖૹ࣭ྔ
ิ #
	LH


˞�
ൖૹ࣭ྔ
ิ
	NN�T


スϥΠμʔ


ʢNNʣ

μϒϧスϥΠμʔ࣌
�બՄ༗ޮ
スτϩʔΫ
	NN


⡣
スϥΠμʔ �
スϥΠμʔ
Χόʔスύン
	NN


४ఆ֨ج
ण໋
ʢLNʣ

スϥΠμʔスύンʢNNʣ .B
ํ

ʢ/ɾNʣ

.C
ํ

ʢ/ɾNʣ

.D
ํ

ʢ/ɾNʣ

.B ํ

.Cɾ.D
ํ

スϥΠμʔ
࣮スύン

スϥΠμʔ
Χόʔスύン

3$1�ʢ4ʣ

4"�$ʢ3ʣ
��

���� �� �� ���� ���� ���� ��� ��� �
���

�� ��ʙ ���
ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ���


���� ���
��� ���

4"�$ʢ3ʣ
��

���� �� �� ��� ��� �� ��� ��� �
���

��� ��ʙ ���
ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ���


���� ���
� ���

4"�$ʢ3ʣ
��

���� �� �� ��� ��� ��� ��� ��� �
���

��� ��ʙ ���
ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ���


���� ���
� ��

4"�$ʢ3ʣ
��

���� ��� �� ��� ��� ��� ���� �
ʢ˞�ʣ ʵ

ʵ
��� ��ʙ ���

ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ����

����� ʵ

� ʵ

γϦʔζ໊ λΠϓ໊ Ϧʔυ
	NN


ಈతڐ༰Ϟʔメンτ
ுग़͠
ෛՙ
ʢNNʣΫϦʔン༷

Ҿྔٵ
	/Ὑ�NJO


˞�
ൖૹ࣭ྔ
ิ "
	LH


˞�
ൖૹ࣭ྔ
ิ #
	LH


˞�
ൖૹ࣭ྔ
ิ
	NN�T


スϥΠμʔ


ʢNNʣ

μϒϧ
スϥΠμʔ࣌�
બՄ༗ޮ
スτϩʔΫ
	NN


⡣
スϥΠμʔ �
スϥΠμʔ
Χόʔスύン
	NN


४ఆ֨ج
ण໋
ʢLNʣ

スϥΠμʔスύンʢNNʣ .B
ํ

ʢ/ɾNʣ

.C
ํ

ʢ/ɾNʣ

.D
ํ

ʢ/ɾNʣ

.B ํ

.Cɾ.D
ํ

スϥΠμʔ
࣮スύン

スϥΠμʔ
Χόʔスύン

3$1�
ʢ4ʣ$3

4"�$
��

���� �� �� ���� ���� ���� ���
��

��� �
���

�� ��ʙ ���
ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ���


���� �� ���
��� �� ���

4"�$
��

���� �� �� ��� ��� �� ���
���

��� �
���

��� ��ʙ ���
ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ���


���� �� ���
� �� ���

4"�$
��
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���

��� �
���

��� ��ʙ ���
ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ���


���� �� ���
� �� ��

4"�$
��

���� ��� �� ��� ��� ��� ����
���

�
ʢ˞�ʣ ʵ

ʵ
��� ��ʙ ���

ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ����

����� �� ʵ

� �� ʵ

γϦʔζ໊ λΠϓ໊ Ϧʔυ
	NN


μϒϧスϥΠμʔ
બෆՄ

ਫฏઃஔ ਨઃஔ

3$1�ʢ4ʣ

4"�$	3

�� ʷ ʷ
�� ʷ

4"�$	3

�� ʷ ʷ
�� ʷ

4"�$	3

�� ʷ ʷ
�� ʷ

4"�$	3

�� ʷ ʷ
�� ʷ

3$1�ʢ4ʣ$3

4"�$
�� ʷ ʷ
�� ʷ

4"�$
�� ʷ ʷ
�� ʷ

4"�$
�� ʷ ʷ
�� ʷ

4"�$ �� ʷ ʷ
�� ʷ

ʲダϒルスライダーબෆՄҰཡʳ

˞�� μϒϧスϥΠμʔ ʢ༷3$1�	$3
�4"�Ҏ֎ʣͰɺൖૹ࣭ྔิ·Ͱɺඪ४༷ͷൖૹ࣭ྔΑΓɺൖૹ࣭ྔิॏྔ"ΛҾ͍͕ͨɺൖૹ࣭ྔ༷ͱͳΓ·͢ɻ�
ൖૹ࣭ྔิΛ͑ΔͰಈ͢࡞Δ߹ɺඪ४༷ͷൖૹ࣭ྔΑΓɺൖૹ࣭ྔิॏྔ#ΛҾ͍͕ͨɺൖૹ࣭ྔ༷ͱͳΓ·͢ɻ�
·ͨɺߴ࠷ݺͼスτϩʔΫʢγンάϧスϥΠμʔͷ߹ͷスτϩʔΫʣͷ༷Λࢀর͍ͩ͘͞ɻ

˞�� 3$1�	$3
�4"�ͷμϒϧスϥΠμʔ༷ͰɺશҬͰඪ४༷ͷൖૹ࣭ྔΑΓɺൖૹ࣭ྔิॏྔ"ΛҾ͍͕ͨɺൖૹ࣭ྔ༷ͱͳΓ·͢ɻ�
·ͨɺߴ࠷ݺͼスτϩʔΫʢγンάϧスϥΠμʔͷ߹ͷスτϩʔΫʣͷ༷Λࢀর͍ͩ͘͞ɻ

�ɾ্༷هදͱʮɾՃผՄൖ࣭ྔදʯʢ֤ػछͷ品ʔδʣͰμϒϧスϥΠμʔՄൖ࣭ྔΛࢉग़͍ͯͩ͘͠͞ɻࢉग़ͨ͠Մൖ࣭ྔ͔Βߴ࠷Λ֬͝ೝ͍ͩ͘͞ɻʢৄࡉऔѻઆ໌ॻࢀরʣ�
ɾϦʔυʹΑͬͯμϒϧスϥΠμʔͷબ͕Ͱ͖·ͤΜɻʮμϒϧスϥΠμʔબෆՄҰཡʯΛ֬͝ೝ͍ͩ͘͞ɻ�
ɾμϒϧスϥΠμʔ༷ͱݪ༷ٯΛಉ࣌ʹબͨ͠߹ɺ͓ ɻ͍ͩͯͬ͘͞ߦΛ࡞ಈؼ෮ݪɺඞͣޙಈスϥΠμʔͱϑϦʔスϥΠμʔΛ࿈݁ͨ͠ۦͯʹ٬༷

スϥイμー࣮スύϯ

スϥイμー スϥイμーΧόースύϯ

ʲダϒルスライダー スύンਤʳ

ʲRCP6(S)�μϒルスϥΠμʔ༷දʳ

ʲRCP6(S)CRμϒルスϥΠμʔ༷දʳ

༗ޮスτϩʔΫɿ࣮ ՄͳスτϩʔΫ࡞ಈʹࡍ
ͷスτϩʔΫ্ࣜܕͼスτϩʔΫɿݺ

༗ޮスτϩʔΫɿ࣮ ՄͳスτϩʔΫ࡞ಈʹࡍ
ͷスτϩʔΫ্ࣜܕͼスτϩʔΫɿݺ
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ʲRCS4μϒルスϥΠμʔ༷දʳ

ʲRCS4CRμϒルスϥΠμʔ༷දʳ

ʲEC�μϒルスϥΠμʔ༷දʳ

ʲμϒルスϥΠμʔબෆՄҰཡʳ

γϦʔζ໊ λΠϓ໊ Ϧʔυ
	NN


ಈతڐ༰Ϟʔメンτ
ுग़͠
ෛՙ
	NN


˞
ൖૹ࣭ྔ
ิ
	LH


スϥΠμʔ

	NN


μϒϧスϥΠμʔ࣌�
બՄ༗ޮ�
スτϩʔΫ	NN


⡣
スϥΠμʔ�
スϥΠμʔ
Χόʔスύン
	NN


४ఆ֨ج
ण໋
	LN


スϥΠμʔスύン	NN
 .Bํ
	/ɾN


.Cํ
	/ɾN


.Dํ
	/ɾN


.Bํ

.Cŋ.D
ํ

スϥΠμʔ
࣮スύン

スϥΠμʔ
Χόʔスύン

3$4�

4"�$ʢ3ʣ
��

���� �� �� ���� ���� ���� ��� � �� ��ʙ ���
ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ���


�����
�
���

4"�$ʢ3ʣ
��

���� �� �� ��� ��� �� ��� � ��� ��ʙ ���
ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ���


�����
�
�

4"�$ʢ3ʣ
��

���� �� �� ��� ��� ��� ��� � ��� ��ʙ ���
ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ���


�����
�
�

4"�$ʢ3ʣ
��

���� ��� �� ��� ��� ��� ���� ��� ��� ��ʙ ���
ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ����


�����
��
�

γϦʔζ໊ λΠϓ໊ Ϧʔυ
	NN


ಈతڐ༰Ϟʔメンτ
ுग़͠
ෛՙ
	NN


ΫϦʔン
༷
Ҿྔٵ
	/Ὑ�NJO


˞
ൖૹ
࣭ྔ
ิ
	LH


スϥΠμʔ

	NN


μϒϧ
スϥΠμʔ࣌
બՄ༗ޮ
スτϩʔΫ
	NN


⡣
スϥΠμʔ�
スϥΠμʔ
Χόʔスύン
	NN


४ఆ֨ج
ण໋
	LN


スϥΠμʔスύン	NN
 .Bํ
	/ɾN


.Cํ
	/ɾN


.Dํ
	/ɾN


.Bํ

.Cŋ.D
ํ

スϥΠμʔ
࣮スύン

スϥΠμʔ
Χόʔスύン

3$4�$3

4"�$
��

���� �� �� ���� ���� ���� ���
��

� �� ��ʙ ���
ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ���


���� ��
��� ��

4"�$
��

���� �� �� ��� ��� �� ���
���

� ��� ��ʙ ���
ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ���


���� ��
� ��

4"�$
��

���� �� �� ��� ��� ��� ���
���

� ��� ��ʙ ���
ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ���


���� ��
� ��

4"�$
��

���� ��� �� ��� ��� ��� ����
���

��� ��� ��ʙ ���
ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ����


���
� ��

˞ɹ�μϒϧスϥΠμʔ༷Ͱɺඪ४༷ͷൖૹ࣭ྔΑΓɺൖૹ࣭ྔิΛҾ͍͕ͨɺൖૹ࣭ྔ༷ͱͳΓ·͢ɻʢʣදʹ͞ࡌهΕ͍ͯͳ͍ϦʔυɺμϒϧスϥΠμʔͷઃఆ͕͋Γ·ͤΜɻ

λΠϓ໊
ಈతڐ༰Ϟʔメンτ ுग़͠ෛՙ

	NN
 スϥΠμʔ
࣭ྔ
	LH


スϥΠμʔ

	NN


μϒϧスϥΠμʔ࣌
બՄ༗ޮスτϩʔΫ

	NN


⡣
スϥΠμʔ�
スϥΠμʔ
Χόʔスύン
	NN


४ఆ֨ج
ण໋
	LN


スϥΠμʔスύン	NN
 .Bํ
	/ɾN


.Cํ
	/ɾN


.Dํ
	/ɾN


.Bํ
.Cŋ.DํスϥΠμʔ

࣮スύン
スϥΠμʔ
Χόʔスύン

	%
4�	3
 ���� �� �� ��� ��� ���� ��� ���� ��� ��ʙ ���
ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ���
 ���

	%
4�	3
 ���� �� �� ��� ��� ���� ��� ���� ��� ��ʙ ���
ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ���
 ���

	%
4�˘")	3
 ���� �� �� ��� ��� ���� ��� ���� ��� ��ʙ ���
ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ���
 ���

	%
4�˘")	3
 ���� �� �� ��� ��� ��� ��� ���� ��� ��ʙ ���
ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ���
 ���

λΠϓ໊ Ϧʔυ 	NN
 μϒϧスϥΠμʔબෆՄਫฏઃஔ ਨઃஔ

	%
4�	3

4 ʷ ʷ
) ˓ ʷ
. ˓ ˓
- ˓ ˓

	%
4�	3

4 ʷ ʷ
) ˓ ʷ
. ˓ ˓
- ˓ ˓

λΠϓ໊ Ϧʔυ 	NN
 μϒϧスϥΠμʔબෆՄਫฏઃஔ ਨઃஔ

	%
4�˘")	3

4 ʷ ʷ
) ˓ ʷ
. ˓ ˓
- ˓ ˓

	%
4�˘")	3

4 ʷ ʷ
) ˓ ʷ
. ˓ ˓
- ˓ ˓

μブルεラΠμーಈతڐ༰Ϟーϝント・ுग़͠ෛՙ

༗ޮスτϩʔΫɿ࣮ ՄͳスτϩʔΫ࡞ಈʹࡍ
ͷスτϩʔΫ্ࣜܕͼスτϩʔΫɿݺ

༗ޮスτϩʔΫɿ࣮ ՄͳスτϩʔΫ࡞ಈʹࡍ
ͷスτϩʔΫ্ࣜܕͼスτϩʔΫɿݺ

༗ޮスτϩʔΫɿ࣮ ՄͳスτϩʔΫ࡞ಈʹࡍ
ͷスτϩʔΫ্ࣜܕͼスτϩʔΫɿݺ
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γϦʔζ໊ λΠϓ໊

ಈతڐ༰Ϟʔメンτ
ுग़͠
ෛՙ
	NN


ΫϦʔン
༷

ߴ࠷
	NN�TFD


ΫϦʔン
༷
Ҿྔٵ
	/Ὑ�NJO


スϥΠμʔ
࣭ྔ
ʢLHʣ

スϥΠμʔ


ʢNNʣ

μϒϧスϥΠμʔ࣌
બՄ༗ޮ
スτϩʔΫ	NN


⡣
スϥΠμʔ�
スϥΠμʔ
Χόʔスύン
	NN


४ఆ֨ج
ण໋
ʢLNʣ

スϥΠμʔスύン	NN
 .Bํ
	/ɾN


.Cํ
	/ɾN


.Dํ
	/ɾN


.Bํ

.Cŋ.D
ํ

スϥΠμʔ
࣮スύン

スϥΠμʔ
Χόʔスύン

3$1�$3 4"�$ ���� �� �� ���� ���� ���� ��� ���� �� ��� �� ��ʙ���
ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ���
 ���

3$"$3
4"�$

����
�� �� ���� ���� ���� ��� ���� �� ��� �� ��ʙ���

ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ���
 ���

4"�$ �� �� ��� ��� ���� ��� ���� �� � ��� ��ʙ���
ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ���
 ���

3$4�	1

$3

4"�$
�����

�� �� ��� ��� ��� ���� ���� ��� ��� ��� ��ʙ���
ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ����
 ���

44�$ ��� �� ��� ��� ��� ���� ���� ��� ��� ��� ��ʙ���
ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ����
 ���

3$4�$3

4"�$

����

�� �� ���� ���� ���� ��� ���� �� ��� �� ��ʙ���
ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ���
 ���

4"�$ �� �� ��� ��� ���� ��� ���� �� � ��� ��ʙ���
ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ���
 ���

4"�$ �� �� ��� ��� ���� ��� ��� ��� � ��� ��ʙ���
ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ���
 ���

*4	1
%#$3
	�&4%


4

�����

��� �� ��� ��� ��� ���� ��� ��� ��� ��� ���ʙ���
ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ���
 ���

. ���খ࠷ � ��� ��� ��� ���� ���� ��� ��� ��� ���ʙ���
ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ����
 ���ʙ࠷���େ���� �� ��� ��� ��� ����

- ����খ࠷ �� ��� ��� ��� ���� ���� ��� ��� ��� ���ʙ����
ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ����
 ���ʙ࠷���େ���� �� ��� ���� ��� ����

*4	1
%"$3 8 ����� ���খ࠷ �� ��� ��� ��� ���� ���� ��� ��� ��� ���ʙ����
ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ����
 ���ʙ࠷���େ���� ��� ��� ���� ��� ����

ʲͦͷଞػछɹμϒルスϥΠμʔ （༷ΫϦʔϯルʔϜ༷）r

γϦʔζ໊ λΠϓ໊

ಈతڐ༰Ϟʔメンτ ுग़͠ෛՙ
ʢNNʣ スϥΠμʔ

࣭ྔ
ʢLHʣ

スϥΠμʔ


ʢNNʣ

μϒϧスϥΠμʔ࣌
બՄ༗ޮスτϩʔΫ

	NN


⡣
スϥΠμʔ �
スϥΠμʔ࣮スύン�
Χόʔスύン
	NN


४ఆ֨ج
ण໋
ʢLNʣ

スϥΠμʔスύンʢNNʣ
.B�ํ
ʢ/ɾNʣ

.C�ํ
ʢ/ɾNʣ

.D�ํ
ʢ/ɾNʣ

.B�ํ�

.Cɾ.D�
ํ

スϥΠμʔ
࣮スύン

スϥΠμʔ
Χόʔスύン

3$1� 4"�$ʢ3ʣ ���� �� � ���� ���� ���� ��� ��� �� ��ʙ ���ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ���
 ���

3$"
4"�$ʢ3ʣ

����
�� � ���� ���� ���� ��� ��� �� ��ʙ ���ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ���
 ���

4"�$ʢ3ʣ �� �� ��� ��� ���� ��� � ��� ��ʙ ���ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ���
 ���

3$4�ʢ1ʣ
4"�$ʢ3ʣ

�����
�� ��� ��� ��� ���� ��� �� ��ʙ ���ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ����
 ���

44�$ʢ3ʣ ��� �� ��� ��� ��� ���� ��� ��� ��ʙ ���ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ����
 ���

3$4�
4"�$ʢ3ʣ

����
�� � ���� ���� ���� ��� ��� �� ��ʙ ���ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ���
 ���

4"�$ʢ3ʣ �� �� ��� ��� ���� ��� � ��� ��ʙ ���ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ���
 ���
4"�$ʢ3ʣ �� �� ��� ��� ���� ��� � ��� ��ʙ ���ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ���
 ���

*4	1
#

49.
�����

���খ࠷ ʵ ��� ��� ��� ����

���
�� ���ʙ ���ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ����
˞

���ʙ ���ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ����
˞
���
���େ࠷��� ʵ ��� ��� ��� ����

49-
���খ࠷ ʵ ��� ��� ��� ����

��� ���ʙ ���ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ����
˞
���ʙ ���ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ����
˞

���
���େ࠷��� ʵ ��� ��� ��� ����

.9.
�����

���খ࠷ ʵ ��� ��� ��� ����

���
��� ���ʙ ����ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ����
˞

���ʙ ����ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ����
˞
���
����େ࠷��� ʵ ��� ��� ��� ����

.9-
���খ࠷ ʵ ��� ��� ��� ����

��� ���ʙ ����ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ����
˞
���ʙ ����ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ����
˞

���
����େ࠷��� ʵ ��� ���� ��� ����

-9.
�����

���খ࠷ ʵ ��� ��� ��� ����

���
��� ���ʙ ����ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ����


���ʙ ����ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ����

���
����େ࠷��� ʵ ��� ���� ��� ����

-9-
���খ࠷ ʵ ��� ��� ��� ����

��� ���ʙ ����ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ����

���ʙ ���ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ����


���
����େ࠷��� ʵ ���� ���� ��� ����

*4	1
" 89. �����
���খ࠷ ʵ ��� ��� ��� ����

� ��� ���ʙ ����ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ����

���ʙ ���ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ����


���
����େ࠷��� ʵ ���� ���� ��� ����

*4	1
%#

4

�����

��� �� ��� ��� ��� ���� ��� ��� ���ʙ ���ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ���
 ���

.
���খ࠷ � ��� ��� ��� ����

��� ��� ���ʙ ���ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ����

���ʙ ���ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ����


���
����େ࠷��� �� ��� ��� ��� ����

-
����খ࠷ �� ��� ��� ��� ����

��� ��� ���ʙ ����ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ����

���ʙ ����ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ����


���
����େ࠷��� �� ��� ���� ��� ����

*'�4" �����
���খ࠷ ʵ ��� ��� ��� ����

��� �� ���ʙ ����ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ����

���ʙ ����ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ����


���
���େ࠷��� ʵ ��� ��� ��� ����

*'�." ����� ���খ࠷ ʵ ��� ��� ��� ���� ��� ��� ���ʙ ����ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ����

���ʙ ����ʢݺͼスτϩʔΫ���ʙ ����


���
���େ࠷��� ʵ ��� ��� ��� ����

ʲͦͷଞػछɹμϒルスϥΠμʔ༷（ඪ४༷）r ༗ޮスτϩʔΫɿ࣮ ՄͳスτϩʔΫ࡞ಈʹࡍ
ͷスτϩʔΫ্ࣜܕͼスτϩʔΫɿݺ

༗ޮスτϩʔΫɿ࣮ ՄͳスτϩʔΫ࡞ಈʹࡍ
ͷスτϩʔΫ্ࣜܕͼスτϩʔΫɿݺ

˞Ϟʔλʔ8ʹΑͬͯ࠷େスτϩʔΫ͕ҟͳΓ·͢ɻ
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表

アクチュエーターはػछによって、取͚ํ法がҟなります。下記表にて、ػछຖの取͚ํ法にͭいてඪ記します。

˞Φϓγョンを༻しての取͚にͭ ま͖しては、֤ ページをࢀরください。

アクチュエーターऔ͚ํ๏

ྨ γリʔζ λΠϓ ϕʔεఈ໘ͷ�
Ͷ݀͡ݻఆ

ϕʔε্໘ͷ�
؏௨ ʢ݀࠲άリʣ�

ఆݻ
̩εϩοτ�
ఆݻ

ຊମલ໘�
ఆݻ

ຊମଆ໘�
ఆݻ

ຊମഎ໘�
ఆݻ

スϥΠμʔ�
λΠϓ

&$

	%
4��	%
4��	%
4��	%
4� ʵ ʵ ˓ ʵ ʵ ʵ
	%
84���	%
84�� ʵ ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ
	%
4�˘")�	%
4�˘") ˓ ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ
	%
#��	%
#� ʵ ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ
4���4��9�4���4��9�4���4��9 ʵ ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ

3$1�ʢ4ʣ
4"��4"��4"� ˓ ˓ ʵ ʵ ʵ ʢ˓ંฦ͠ʣ
4"� ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ ʢ˓ંฦ͠ʣ
84" ʵ ˓ ʵ ʵ ʵ ʢ˓ંฦ͠ʣ

3$1� #" ʵ ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ
3$1� 4" ˓ ˓ ʵ ʵ ʵ ʢ˓ંฦ͠�01ʣ
3$1� 4" ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

3$" 4"��4"� ˓ ʢ̊˞�ʣ ʵ ʵ ʵ ʵ
4"� ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

3$4�
4"��4"��4"� ˓ ˓ ʵ ʵ ʵ ʢ˓ંฦ͠ʣ
4"� ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ ʢ˓ંฦ͠ʣ
84" ʵ ˓ ʵ ʵ ʵ ʢ˓ંฦ͠ʣ

3$4��3$4�1 4"��44� ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ
$5� ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

3$4�
4"��4"� ˓ ʢ̊˞�ʣ ʵ ʵ ʵ ʵ
4"� ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ
4"� ˓ ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ

*4#�*41#

49.�49-�.9.�
.9-�-9.�-9- ˓ ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ
.9.9�-9.9�
-9689 ʵ ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ
89. ʵ ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ
89.9 ʵ ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ

441" 4�.�- ˓ ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ

*4" 89. ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ
89.9 ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

*4%#�*41%# 4�.�- ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ
.9�-9 ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

/4" શػछ ʵ ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ
/4 શػछ ʵ ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ
*' 4"�." ʵ ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ

ϩου�
λΠϓ

&$

	%
3��	%
3� ʵ ʵ ʵ ˓ ʵ ʵ
	%
33��	%
33��	%
33��	%
33� ʵ ʵ ˓ ˓ ʵ ʵ
	%
33�˘")�	%
33�˘9˘")�
	%
33�˘")�	%
33�˘9˘") ˓ ˓ ʵ ˓ ʵ ʵ
31� ʵ ʵ ʵ 1��� ʵ ʵ
31� ˓ ʵ ʵ ˓ ˓ ʵ
(4��(%��(%� ˓ ʵ ʵ ʵ ˓	(4
 ʵ

3$1�ʢ4ʣ
3" ʵ ʵ ˓ ˓ ʵ ʢ˓ંฦ͠ʣ
33" ˓ ˓ ʵ ˓ ʵ ʢ˓ંฦ͠ʣ
83" ʵ ˓ ʢ˓ଆ໘ʣ ˓ ʵ ʢ˓ંฦ͠ʣ

3$1� 3"�� ˓ ʵ ʵ ˓ ʵ ʢ˓ંฦ͠ʣ
3$1� 3" ˓ ˓ ʵ ˓ ʵ ʢ˓ંฦ͠�01ʣ
3$1� 3"� ˓ ʵ ʵ ˓ ʵ ʵ
3$1� 43 ˓ ʵ ʵ ˓ ˓ ˓
3$% 3" ʵ ʵ ʵ ����� ʵ ʵ

3$"�
3/�31 ʵ ʵ ʵ ����� ʵ ʢ˓#ແʣ
(4�(% ʵ ʵ ʵ ʵ ʢ˓�໘ʣ ʢ˓#ແʣ
4% ʵ ʵ ʵ ʵ ʢ˓�໘ʣ ʵ

3$" 3" ʵ ʵ ʵ ˓ ʵ ʢ˓ંฦ͠ʣ

3$4�
3" ʵ ʵ ˓ ˓ ʵ ʢ˓ંฦ͠ʣ
33" ˓ ˓ ʵ ˓ ʵ ʢ˓ંฦ͠ʣ
83" ʵ ˓ ʢ˓ଆ໘ʣ ˓ ʵ ʢ˓ંฦ͠ʣ

3$4� 3"���3"��
ʢϩʔυηϧແ͠ʣ ʵ ʵ ʵ ˓ ʵ ʵ

3$4�

3"� ʵ ʵ ˓ ˓ ʵ ʵ
3/�31 ʵ ʵ ʵ ����� ʵ ʢ˓#ແʣ
(4�(% ʵ ʵ ʵ ʵ ʢ˓�໘ʣ ʢ˓#ແʣ
4% ʵ ʵ ʵ ʵ ʢ˓�໘ʣ ʵ
3(4�3(% ʵ ʵ ˓ ˓ ʵ ʵ
43"�43(%�43(4 ˓ ʵ ʵ ˓ ʵ ˓

テʔϒϧ�
λΠϓ

&$ 5$��58��5$��58� ˓ ʵ ʵ ʵ ʢ˓5$ʣ ʵ
3$1�ʢ4ʣ 5" ˓ ˓ ʵ ʵ ʵ ʢ˓ંฦ͠ʣ
3$1� 5" ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ
3$"� 5$"�58"�5'" ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ ʢ˓#ແʣ
3$4� 5" ˓ ˓ ʵ ʵ ʵ ʢ˓ંฦ͠ʣ
3$4��3$4�1 $5;�$ ˓ ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ
3$4� 5$"�58"�5'" ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ ʢ˓#ແʣ

ϦχΞ -4"
4��4��4�� ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ
/���/�� ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ
8�� ˓ ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ

-4"4 /���/�� ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ
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ྨ γリʔζ λΠϓ ϕʔεఈ໘ͷ�
Ͷ݀͡ݻఆ

ϕʔε্໘ͷ�
؏௨ ʢ݀࠲άリʣ�

ఆݻ
̩εϩοτ�
ఆݻ

ຊମલ໘�
ఆݻ

ຊମଆ໘�
ఆݻ

ຊମഎ໘�
ఆݻ

ύϧスϓϨス 3$1� 33"��33"��33"� ˓ ˓ ʵ ˓ ʵ ˓

αʔϘ�
ϓϨス

3$4�
3"��3"��3"� ˓ ˓ ʵ ˓ ʵ ˓
3"��3"�� ˓ ʵ ʵ ˓ ʵ ˓
3"���3"�� ʵ ʵ ʵ ˓ ʵ ʵ

3$4� 3"�� ˓ ʵ ʵ ˓ ʵ ʵ

άϦούʔ

&$ (3#��(3#���(3#�� ˓ ˓ ʵ ʵ ˓ ʵ

3$1� (345��(345� ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ ʢ˓ંฦ͠ʣ
(3�5 ˓ ʵ ʵ ʵ ˓ ʵ

3$1� (3 ˓ ʵ ʵ ʵ ˓ ʵ
3$1� (3 ˓ ʵ ʵ ʵ ˓ ʵ
3$% (34/" ˓ ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ

ιϨϊΠυ�
άϦούʔ (34 4&(�.&( ˓ ʵ ʵ ʵ ˓ ʵ

4*(�.*( ˓ ʵ ʵ ʵ ˓ ʵ

ϩʔλϦʔ�
νϟοΫ 3$1�

35$,41&�35$,.1& ˓ ʵ ʵ ˓ ˓ ʵ
35$,41*�35$,.1* ˓ ʵ ʵ ˓ ˓ ʵ
35$,43&�35$,.3& ˓ ʵ ʵ ʵ ˓ ʵ
35$,43*�35$,.3* ˓ ʵ ʵ ʵ ˓ ʵ

ϩʔλϦʔ

&$ 35$��35$�� ˓ ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ
3$1� 35'.- ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ
3$1� 35 ˓ ʵ ʵ ˓ ʢ˓�໘ʣ ʵ
3$4� 35$ ˓ ʵ ʵ ʵ ˓ ʵ

μΠϨΫτ�
υϥΠϒ
Ϟʔλʔ

%%" -5�-) ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

ճస 34 ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ �����
スτούʔ
γϦンμʔ

&$ 45�� ˓ ˓ ˓ ʵ ʵ ˓
3$1� 45 ʢ̊Φϓγϣンʣ ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ

ਨ�ճస ;3 4�. ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ �����

ΫϦʔン

&$
	%
4�˘$3�	%
4�˘$3�
	%
4�˘$3�	%
4�˘$3 ʵ ʵ ˓ ʵ ʵ ʵ

	%
4�˘")$3�	%
4�˘")$3 ˓ ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ

3$1�$3ʢ4ʣ 4" ˓ ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ
84" ʵ ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ

3$1�$3 4" ˓ ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ

3$1�$3 (3 ˓ ʵ ʵ ʵ ˓ ʵ
35 ˓ ʵ ʵ ʵ ˓ ʵ

3$"�$3
3/�31 ʵ ʵ ʵ ����� ʵ ʵ
(4�(% ʵ ʵ ʵ ʵ ʢ˓�໘ʣ ʵ
4% ʵ ʵ ʵ ʵ ʢ˓�໘ʣ ʵ

3$"$3 4"��4"� ˓ ʢ̊˞�ʣ ʵ ʵ ʵ ʵ
4"� ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

3$4�$3 4" ˓ ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ
84" ʵ ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ

3$4�$3 4"�44 ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

3$4�$3

4"�44 ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ
3/�31 ʵ ʵ ʵ ����� ʵ ʵ
(4�(% ʵ ʵ ʵ ʵ ʢ˓�໘ʣ ʵ
4% ʵ ʵ ʵ ʵ ʢ˓�໘ʣ ʵ

%%"$3 -5�-) ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ
*4%#$3� 4�.�- ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ
*41%#$3 .9�-9 ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ
441%"$3 4�.�- ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ
*4%"$3� 8 ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ
*41%"$3 89 ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

ਖɾణ

&$ 3�˘8�3�˘8 ʵ ʵ ʵ ˓ ʵ ʵ
33�˘8�33�˘8 ˓ ʵ ʵ ˓ ʵ ʵ

3$1�8

3" ʵ ʵ ˓ ˓ ʵ ʢ˓ંฦ͠ʣ
33"��33"��
33"� ʵ ʵ ˓ ˓ ʵ ʢ˓ંฦ͠ʣ

33"� ˓ ʵ ʵ ˓ ʵ ʢ˓ંฦ͠ʣ
83" ʵ ˓ ʢ˓ଆ໘ʣ ˓ ʵ ʢ˓ંฦ͠ʣ

3$1�8 3"�� ˓ ʵ ʵ ˓ ʵ ʵ

3$1�8 4"ʢ�����ʣ ˓ ˓ ʵ ʵ ʵ ʵʢΦϓγϣン༻ʣʢΦϓγϣン༻ʣ

3$1�8 (3 ˓ ʵ ʵ ʵ ˓ ʵ
35 ˓ ʵ ʵ ˓ ˓ ʵ

3$"�8
3/�31 ʵ ʵ ʵ ����� ʵ ʵ
(4�(% ʵ ʵ ʵ ʵ ʢ˓�໘ʣ ʵ
4% ʵ ʵ ʵ ʵ ʢ˓�໘ʣ ʵ

3$4�8
3/�31 ʵ ʵ ʵ ����� ʵ ʵ
(4�(% ʵ ʵ ʵ ʵ ʢ˓�໘ʣ ʵ
4% ʵ ʵ ʵ ʵ ʢ˓�໘ʣ ʵ

%%8 -) ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ
*48"�*418" 4�.�- ˓ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ

ʢ˞�ʣ�4"����NNスτϩʔΫҎԼɺ4"����NNスτϩʔΫҎԼʹݶΓ·͢ɻ
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ϕースఈ໘のͶ݀͡ݻఆ

ϕース上໘の؏௨ ఆݻ（グリ࠲݀）

Tスロットݻఆ

アクチュエーターऔ͚ํ๏

ΧόʔΛ֎্ͯ͠໘͔Βऔ͚ ΧόʔΛ֎ͣ͞ʹ্໘͔Βऔ͚

˞Ͷ݀͡ͷେ͖͞品ϖʔδͷੇ๏ਤΛ֬͝ೝ͍ͩ͘͞ɻ

˞Ͷ݀͡ͷେ͖͞品ϖʔδͷੇ๏ਤΛ֬͝ೝ͍ͩ͘͞ɻ

˞5スϩοτͷେ͖͞品ϖʔδͷੇ๏ਤΛ֬͝ೝ͍ͩ͘͞ɻ
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表

ຊ体લ໘ݻఆ

ຊ体ଆ໘ݻఆ

ຊ体എ໘ݻఆ

ϩουઌͷϑϩンτϒϥέοτ෦ͷλοϓ݀Λ༻ͯ͠�
औ͚͕ՄͰ͢ɻ

Ϟʔλʔંฦ͠ͷ߹ɺϒϥέοτ෦ͷλοϓ݀Λ༻ͯ͠�
औ͚͕ՄͰ͢ɻ
Ϟʔλʔંฦ͠ͷ߹ɺϒϥέοτ෦ͷλοϓ݀Λ༻ͯ͠

Χόー

ΞΫνϡΤʔλʔαΠυଆऔ͚͕ՄͰ͢ɻ

˞Ͷ݀͡ͷେ͖͞品ϖʔδͷੇ๏ਤΛ֬͝ೝ͍ͩ͘͞ɻ

˞Ͷ݀͡ͷେ͖͞品ϖʔδͷੇ๏ਤΛ֬͝ೝ͍ͩ͘͞ɻ

˞Ͷ݀͡ͷେ͖͞品ϖʔδͷੇ๏ਤΛ֬͝ೝ͍ͩ͘͞ɻ

˞؏௨݀ͷେ͖͞品ϖʔδͷੇ๏ਤΛ֬͝ೝ͍ͩ͘͞ɻ
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औ࢟

アクチュエーターऔ͚࢟

ɿ˓ઃஔՄɹɹ ɿ̊ৗݕඞਢɹɹ̫ ɿઃஔෆՄ

アクチュエーターはػछによって༻ग़དྷない取͚࢟ҙがඞཁな取͚࢟がଘࡏします。

下記表にてػछຖの取͚࢟の内容を֬ೝの্ご༻いただ͖ます様͓ئいします。

ྨ シリーζ タイプ ਫฏฏஔ͖ઃஔ ਨઃஔ（※1） ԣཱͯઃஔ ఱΓઃஔ

スϥΠμʔ�
λΠϓ

&$

	%
4��	%
4��	%
4��	%
4� ˓ ˓ ˚	˞�
 ˚	˞�


	%
84���	%
84�� ˓ ˓	$4Φϓγϣンɺ
Ϧʔυ4)બ࣌ෆՄ


˚	˞�
	$4Φϓγϣン
બ࣌ෆՄ


˚	˞�
	$4Φϓγϣン
બ࣌ෆՄ


	%
4�˘")�	%
4�˘") ˓ ˓ ˚	˞�
 ˚	˞�

	%
#��	%
#� ˓ ʷ ˚	˞�
 ˚	˞�

4���4��9�4���4��9�4���4��9 ˓ ˓ ˚	˞�
 ˚	˞�


3$1�ʢ4ʣ 4"�84" ˓ ˓ ʢ̊˞�ʣ ʢ̊˞�ʣ

3$1� #" ˓ ʷ ʢ̊˞�ʣʢ˞�ʣ
ʢスτϩʔΫ����ᶱҎԼઃஔՄʣ

ʢ̊˞�ʣʢ˞�ʣ
ʢスτϩʔΫ����ᶱҎԼઃஔՄʣ

3$1� 4" ˓ ˓ ʢ̊˞�ʣ ʢ̊˞�ʣ

3$1�
4"� ˓ ʷ ʷ ʷ
4"� ˓ ˓ ˓ ʢ̊˞�ʣ
4"��4"��4"� ˓ ˓ ʢ̊˞�ʣ ʢ̊˞�ʣ

3$" 4" ˓ ˓ ʢ̊˞�ʣ ʢ̊˞�ʣ
3$4� 4"�84" ˓ ˓ ʢ̊˞�ʣ ʢ̊˞�ʣ
3$4��
3$4�1

4" ˓ ˓ ʢ˓˞�ʣ ʢ˓˞�ʣ
44 ˓ ˓ ʢ̊˞�ʣ ʢ̊˞�ʣ
$5� ˓ ʷ ʷ ˓

3$4� 4"� ˓ ˓ ˓ ʢ̊˞�ʣ
4"��4"�4"� ˓ ˓ ʢ̊˞�ʣ ʢ̊˞�ʣ

*4#�*41#

49.�49-�.9.�
.9-�-9.�-9- ˓ ˓ ʢ˓˞�ʣ ʢ˓˞�ʣ

.9.9�-9.9�
-9689 ˓ ʷ ʷ ʢ̊˞�ʣ

ʢスτϩʔΫ����ᶱະຬઃஔՄʣ
89. ˓ ʷ ʷ ʷ89.9

441" 4�.�- ˓ ˓ ʢ˓˞�ʣ ʢ˓˞�ʣ

*4"
89. ˓ ˓ ʢ˓˞�ʣ ʢ̊˞�ʣ

ʢスτϩʔΫ����ᶱະຬઃஔՄʣ

89.9 ˓ ʷ ʷ ʢ̊˞�ʣ
ʢスτϩʔΫ����ᶱະຬઃஔՄʣ

*4%#�*41%# 4�.�- ˓ ˓ ʢ̊˞�ʣ ʢ̊˞�ʣ
.9�-9 ˓ ʷ ʷ ʷ

/4"

.9.4�.9..�
-9.4�-9..�
89.4�89..�
-9.94�-.9.�
89.94�89.9.

˓ ʷ ˓ ˓

/4

49.4�49..�
.9.4�.9..�
-9.4�-9..

˓ ʷ ʷ ʢ˓˞�ʣ�
ʢスτϩʔΫ����ᶱҎԼઃஔՄʣ

4;.4�4;..�
.;.4�.;..�
-;.4�-;..

ʷ ˓ ʷ ʷ

.9.94�-9.94 ˓ ʷ ʷ ʷ
*' 4"�." ˓ ʷ ʷ ʢ˓˞�ʣ

ϩου�
λΠϓ

&$

	%
3��	%
3� ˓ ˓ ˓ ˓
	%
33��	%
33��	%
33��	%
33� ˓ ˓ ˓ ˓
	%
33�˘")�	%
33�˘9˘")�
	%
33�˘")�	%
33�˘9˘") ˓ ˓ ˓ ˓

31� ˓ ˓ ˓ ˓
31� ˓ ˓ ˓ ˓
(4��(%��(%� ˓ ˓ ˓ ˓

3$1�ʢ4ʣ 3"�33"�83" ˓ ˓ ˓ ˓
3$1� 3" ˓ ˓ ˓ ˓
3$1� 3"ʢ˞��ʣ ˓ ˓ ˓ ˓
3$1� 3"� ˓ ˓ ˓ ˓
3$1� 43 ˓ ˓ ˓ ˓
3$% 3" ˓ ˓ ˓ ˓
3$"� 3/�31�(4�(% ˓ ˓ ˓ ˓

4% ˓ ʢ˓˞��ʣ ˓ ˓
3$" 3" ˓ ˓ ˓ ˓
3$4� 3"�33"�83" ˓ ˓ ˓ ˓
3$4� 3"���3"��

ʢϩʔυηϧແ͠ʣ ˓ ˓ ˓ ˓

3$4�
3"�3/�31�(4�
(%�43�3( ˓ ˓ ˓ ˓
4%ʢ˞��ʣ ˓ ʢ˓˞��ʣ ˓ ˓
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ɿ˓ઃஔՄɹɹ ɿ̊ৗݕඞਢɹɹ̫ ɿઃஔෆՄ

ྨ シリーζ タイプ ਫฏฏஔ͖ઃஔ ਨઃஔ（※1） ԣཱͯઃஔ ఱΓઃஔ

テʔϒϧ�
λΠϓ

&$ 5$��58��5$��58� ˓ ˓ ˓ ˓
3$1�ʢ4ʣ 5"ʢ˞��ʣ ˓ ˓ ˓ ˓
3$1� 5" ˓ ˓ ˓ ˓
3$"� 5$"�58"�5'" ˓ ˓ ˓ ˓
3$4� 5" ˓ ˓ ˓ ˓
3$4��3$4�1 $5;�$ ˓ ˓ ʷ ʷ
3$4� 5$"�58"�5'" ˓ ˓ ˓ ˓

ϦχΞ -4"
4��4��4�� ˓ ʷ ˓ ʷ
/���/�� ˓ ʷ ʷ ʷ
8�� ˓ ʷ ʷ ʷ

-4"4 /���/�� ˓ ʷ ʷ ʷ
ύϧス
ϓϨス 3$1� 33"��33"��

33"� ˓ ˓ ˓ ʷ

αʔϘ�
ϓϨス

3$4�
3"��3"��3"��
3"��3"�� ˓ ˓ ˓ ʷ

3"���3"�� ˓ ˓ ʷ ʷ
3$4� 3"�� ˓ ˓ ˓ ˓

άϦούʔ

&$ (3#��(3#���(3#�� ˓ ˓ ˓ ˓
3$1� (345��(345� ˓ ˓ ʢ̊˞�ʣ ʢ̊˞�ʣ

(3�5 ˓ ˓ ˓ ˓
3$1� (3 ˓ ˓ ˓ ˓
3$1� (3 ˓ ˓ ˓ ˓
3$% (34/" ˓ ˓ ˓ ˓

ιϨϊΠυ�
άϦούʔ (34 4&(�.&( ˓ ˓ ˓ ˓

4*(�.*( ˓ ˓ ˓ ˓

ϩʔλϦʔ�
νϟοΫ 3$1�

35$,41&�35$,.1& ˓ ˓ ˓ ˓
35$,41*�35$,.1* ˓ ˓ ˓ ˓
35$,43&�35$,.3& ˓ ˓ ˓ ˓
35$,43*�35$,.3* ˓ ˓ ˓ ˓

ϩʔλϦʔ
&$ 35$��35$�� ˓ ˓ ˓ ˓
3$1� 35'.- ˓ ˓ ˓ ˓
3$1� 35 ˓ ˓ ˓ ˓
3$4� 35$ ˓ ˓ ˓ ʷ

μΠϨΫτ�
υϥΠϒ
Ϟʔλʔ

%%" -5�-) ˓ ˓ ˓ ˓

ճస 34 ˓ ˓ ˓ ˓
スτούʔ�
γϦンμʔ

&$ 45�� ˓ ˓ ˓ ˓

3$1� 45 ʷ ʢ˓ϩου্ݶ͖ఆʣ ʷ ʷ

ਨ�ճస ;3 4�. ʷ ʢ˓ࢀ�����রʣ ʷ ʷ

ΫϦʔン

&$
	%
4�˘$3�	%
4�˘$3�
	%
4�˘$3�	%
4�˘$3 ˓ ˓ ˚	˞�
 ˚	˞�


	%
4�˘")$3�	%
4�˘")$3 ˓ ˓ ˚	˞�
 ˚	˞�

3$1�$3ʢ4ʣ 4"�84" ˓ ˓ ʢ̊˞�ʣʢ˞�ʣ ʢ̊˞�ʣʢ˞�ʣ
3$1�$3 4" ˓ ˓ ʢ̊˞�ʣʢ˞�ʣ ʢ̊˞�ʣʢ˞�ʣ
3$1�$3 (3 ˓ ˓ ˓ ˓

35 ˓ ˓ ˓ ˓
3$"$3 4" ˓ ˓ ʢ̊˞�ʣʢ˞�ʣ ʢ̊˞�ʣʢ˞�ʣ
3$"�$3 3/�31�(4�(% ˓ ˓ ˓ ˓

4% ˓ ʢ˓˞��ʣ ˓ ˓
3$4�$3 4"�84" ˓ ˓ ʢ̊˞�ʣʢ˞�ʣ ʢ̊˞�ʣʢ˞�ʣ
3$4�$3 4"�44 ˓ ˓ ʢ̊˞�ʣʢ˞�ʣ ʢ̊˞�ʣʢ˞�ʣ

3$4�$3
4"�44 ˓ ˓ ʢ̊˞�ʣʢ˞�ʣ ʢ̊˞�ʣʢ˞�ʣ
3/�31�(4�(% ˓ ˓ ˓ ˓
4%ʢ˞��ʣ ˓ ʢ˓˞��ʣ ˓ ˓

%%"$3 -5�-) ˓ ˓ ˓ ˓
*4%#$3��
*41%#$3

4�.�- ˓ ˓ ʢ̊˞�ʣ
ʢスτϩʔΫ���ᶱະຬઃஔՄʣ

ʢ̊˞�ʣ
ʢスτϩʔΫ���ᶱະຬઃஔՄʣ

.9�-9 ˓ ʷ ʷ ʷ
441%"$3 4�.�- ˓ ʵ ʵ ʵ
*4%"$3��
*41%"$3

8 ˓ ˓ ʢ̊˞�ʣ
ʢスτϩʔΫ���ᶱະຬઃஔՄʣ

ʢ̊˞�ʣ
ʢスτϩʔΫ���ᶱະຬઃஔՄʣ

89 ˓ ʷ ʷ ʷ

ਖɾణ

&$ 3�˘8�3�˘8 ˓ ˓ ˓ ˓
33�˘8�33�˘8 ˓ ˓ ˓ ˓

3$1�8 3"�33"�83" ˓ ˓ ˓ ˓
3$1�8 3" ˓ ˓ ˓ ˓
3$1�8 4" ˓ ʷ ʢ˓˞�ʣ ʢ˓˞�ʣ
3$1�8 (3 ˓ ˓ ˓ ˓

35 ˓ ˓ ˓ ˓
3$"�8 3/�31�(4�(% ˓ ˓ ˓ ˓

4% ˓ ʢ˓˞��ʣ ˓ ˓
3$4�8 3/�31�(4�(% ˓ ˓ ˓ ˓

4%ʢ˞��ʣ ˓ ʢ˓˞��ʣ ˓ ˓
*48"�
*418" 4�.�- ˓ ʷ ʷ ʷ

%%8 -) ˓ ˓ ˓ ʷ
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औ͚࢟ͷҙ߲ࣄ

ʢ˞̍ʣ�ਨ直設ஔの߹、モーターεトϨートタイϓはモーターが্ଆになるよ͏ に設ஔしてください。モーターを下ଆに設ஔした߹、
��������άϦーεが༉してج༉がモーター෦にྲྀれࠐみ、コントローラーモーター・エンコーダーがނোする͓ͦれがあります。

ͦのたΊ、モーターを下ଆにして設ஔする と͜はਪしまͤΜ。
��������モーター下ଆ設ஔがඞཁな߹は、モーターંりฦしタイϓをごݕ౼ください。

ʢ˞̎ʣ横ཱて、ఱり࢟Ͱの取り͚はՄͰすが、ͦ の߹εςンϨεγートにたるみͣれがੜ る͡Մੑがあります。�
ͦのまま༻を続͚るとεςンϨεγートのഁஅなどのෆ۩߹がൃੜしますのͰ、ৗݕをߦい、� � �
たるみͣれがੜ͡ている߹には、εςンϨεγートのௐをߦってください。

ʢ˞̏ʣ3$1�ϕルトタイϓの横ཱてʗఱり設ஔは、Φϓγョン対応Ͱす。� � � � � �
また、ਫฏʗఱり様を横ཱてに設ஔする と͜はͰ ま͖ͤΜ。ಉ様に、横ཱて様をਫฏʗఱりͰ設ஔする と͜は
Ͱ ま͖ͤΜ。͚ての設ஔ、ਨ直Ͱの設ஔͰはಈ࡞ෆྑのݪҼとなりますのͰ、ͦ のよ͏ な࢟Ͱ設ஔしないͰください。

ʢ˞̐ʣ̧̨̘ ̏ɻ ̨̖ ̘̔ ʗ̨̖ ̧̔ を横ཱてʗఱり設ஔͰ༻した߹、εクϦューΧόーがᎡΜͰεライダー取͚と�
ͦ。れがありますڪবするׯ のたΊεライダーண࠲໘ϫークのؒを下記表のと͓りしてご༻ください。

ʢ˞̑ʣ̧̘1�8εライダータイϓを横ཱて設ஔまたはఱり設ஔͰ༻する߹は、Φϓγョンの取͚ブラケットがඞཁͰす。
ඪ४の取͚ブラケットͰఱり、横ཱて設ஔをした߹は、ణੑがอূͰ ま͖ͤΜのͰ、ඞͣΦϓγョンブラ�
ケットをご༻ください。Φϓγョンブラケットをணした߹の取͚࢟は、�����ページをごࢀরください。

ʢ˞̒ʣアクチュエーターଆ໘の։ޱ෦かΒ、άϦーεかΒした༉がਨれるՄੑがあります。また、アクチュエーターଆ໘の
։ޱ෦に、ஔ内かΒམ下した෦などがೖるՄੑがあります。ඞཁに応 て͡、อޢ෦を取͚てご༻ください。

ʢ˞̓ʣεクϦューΧόータイϓのアクチュエーターをఱり設ஔする と͜により、εクϦューΧόーがᎡみ、ϫークとׯবする
。໘よりして取͚てください࠲れがありますのͰ、取͚るϫークをεライダーணڪ

� εライダーண࠲໘かΒのڑ"は、以下のよ͏ になります。

ʢ˞̔ʣ/4γϦーζをఱりにした߹、ケーブルϕアがਨれഁଛのՄੑがあります。ただしケーブルϕアのड͚を設ஔし
て͚れఱり設ஔՄとなります。�-9.4"、-9.."のඪ४ケーブルϕア様は、ケーブルの配線ボックεが
ケーブルϕア໘より্にுग़しているҝ、ఱり設ஔはෆՄとなります。-9.4"、-9.."をఱりͰ༻される߹
は֦ுケーブルϕア様をご༻ください。

ʢ˞̕ʣ横ཱて設ஔ、ఱり設ஔは、εςンϨεγートにたるみͣれがൃੜすると、クϦーンクラε��をҡ࣋Ͱ͖ない߹が
あります。ৗݕをߦい、たるみͣれがੜ͡ている߹は、εςンϨεγートのௐをߦってください。

アクチュエーターऔ͚࢟ʹ͍ͭͯ

A

シリーζ ストローク ̖ڑ
*4#�*41#
*4"�*41"

���NNҎ্ɺ����NNະຬ �NNҎ্
����NNҎ্ɺ����NNҎԼ ��NNҎ্

441" ���NNҎ্ɺ����NNҎԼ �NNҎ্

*'

���NNҎ্ɺ����NNະຬ �NNҎ্
����NNҎ্ɺ����NNະຬ ��NNҎ্
����NNҎ্ɺ����NNະຬ ��NNҎ্
����NNҎ্ɺ����NNҎԼ ��NNҎ্

タイプ ϕΞड͚ੇ๏ （୯Ґ：NN）
49.4"ɺ49.." ��
.9.4"ɺ.9.." ���

-9.4"ɺ-9.."ʢ֦ுϕΞ01ʣ ���

ベ
ア
受
け
寸
法

ベア受け

ストローク スライダーண࠲໘ͱϫークڑ

���NNҎ্ɺ���NNະຬ �NNҎ্

���NNҎ্ɺ����NNະຬ �NNҎ্

����NNҎ ʢ্ಛରԠʣ ��NNҎ্
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ʢ˞̍̌ ʣモーターछྨ��41、��41は、ਨ直設ஔઐ༻ػछͰす。

ʢ˞̍̍ ʣεライυϢχット型の取͚は、ຊମを設ஔするํ法とΨイυブラケットを設ஔするํ法のೋͭがあります。
����������ブラケットを設ஔするํ法Ͱは、ਨ直設ஔはͰ ま͖ͤΜのͰごҙください。

ʢ˞̍̎ ʣブラケット設ஔの߹は、Մൖ࣭ྔが���LHݮります。

ʢ˞̍̏ ʣં ฦしブラケット取݀を༻する߹、設ஔঢ়ଶ、ಈ࡞
݅によっては֎ྗ、͛ۂモーϝント、ৼಈにより෦のଛই
ಈ࡞ෆྑがൃੜするڪれがありますのͰ、࣋ࢧͰϕーε
ϑϨーϜຊମをݻ定してください。

〈ロッドタイプ取付時の注意点〉
ϑロントϋジンά取͚、ϑランジʢΦϓγョンʣ取͚の߹には、ຊମ෦に֎ྗがかかΒないよ͏ にしてください。
ʢ֎ྗによりಈ࡞ෆྑ෦ഁଛがੜ る͡ڪれがありますʣ
ຊମ෦に֎ྗがかかる߹ຊମを直ަロボットと߹Θͤて
定ݻしてຊମを༺する߹は、ຊମϕーε෦の取͚݀を༺
してください。
ਫฏ設ஔのਖ਼໘取͚͓࣌よͼഎ໘取͚࣌には、࣋ࢧを設͚
て下さい。ಈ࡞ ・݅設ஔपลのঢ়ଶによってはৼಈのൃੜにより
アクチュエーターຊମのഁଛをটくڪれがあります。

〈パルスプレス／サーボプレス取付け時の注意点〉
͓٬様のϫーク取͚෦がローυηルຊମとなります。ローυηル
ຊମにラジアルՙॏٴͼモーϝントՙॏがՃΘΒない様、֎෦にΨ
イυを設͚てくださいŇ
ંฦしブラケット取͚�݀を༻する߹、設ஔঢ়ଶ、ಈ࡞݅に
よっては֎ྗ、͛ۂモーϝント、ৼಈによりഁଛするڪれがありますのͰ、
。定してくださいݻͰຊମを࣋ࢧ

〈ZRの取付け姿勢について〉
;3γϦーζは、ਨ直下͖設ஔのみ༻する と͜がͰ ま͖す。

外力

外力

支持台

〈フランジ取付け仕様〉

〈モーター折返し仕様〉

支持台

ーター折返し仕様〉

支持

ʦਨԼ͖ઃஔʧ

ʪϒϥέοτΛઃஔ͢Δํ๏ʫ
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ඪ४λΠプ ϞʔλʔԼ͖

センサー取付けの場合

センサー取付けの場合センサー取付けの場合

*'γϦーζ Ϟーターऔ͚࢟
モーター、ݮثのҐஔはアクチュエーターの設ஔঢ়ଶにより、下ਤにࣔす様に�छྨのタイϓにมߋՄͰす。

͜れにより、設ஔڥに߹ΘͤたモーターҐஔのมߋがՄͰす。ঘモーター横͖、モーター下͖の߹、

モーターのҐஔはεライダーよりもくなりますのͰϫークׯবの৺配はありまͤΜ。

ຢ、ΦϓγョンͰクϦーϓηンαーʢ$ʣ、ݪϦϛットεイッチʢ-ʣを る͚߹、モーター取͚ํが-の߹は

ඪ४ʢモーターଆかΒݟてӈଆ、記߸�$、-ʣ、3の߹はউखҧいʢモーターଆかΒݟてࠨଆ、記߸�$-、--ʣとなります。

ඪ४λΠプ

センサー取付けの場合センサー取付けの場合

˙λΠϓɿ�-
ϞʔλʔԼ͖

センサー取付けの場合センサー取付けの場合

˙λΠϓɿ�-
Ϟʔλʔԣ͖

センサー取付けの場合

ＳタイプＲ＝149
ＭタイプＲ＝191

Ｒ

センサー取付けの場合

ＳタイプＲ＝149
ＭタイプＲ＝191

Ｒ

˙λΠϓɿ�-

˙λΠϓɿ�3 ˙λΠϓɿ�3
Ϟʔλʔԣ͖

センサー取付けの場合

˙λΠϓɿ�3
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Φϓγョンのఱり取 ʢ͚型式)'-�)'3ʣをબした߹、横น取ʢ型式5'-�5'3ʣをબした߹の、

アクチュエーターຊମの は͖ਫฏํとなります。

設ஔ࢟にͭ ま͖しては以下をごࢀরください。

3$1�8�4"ͷઃஔ࢟ オプションͷఱΓऔ （͚型式H'L/H'R）
Λબͨ͠߹ͷਤͱͳΓ·͢ɻ

RC14W-SA  ఱΓ仕様

RC14W-SA  นऔ͚仕様

ΦϓγϣンఱΓऔ ʢ͚3'(�-'(ࣜܕʣͷϒϥέοτΛ༻ͯ͠औ͚·͢ɻ

Φϓγϣンԣนऔ ʢ͚3'�5-'5ࣜܕʣͷϒϥέοτΛ༻ͯ͠औ͚·͢ɻ

௨݀͠

ˑ্໘

ˑ下໘
様ఱりࠨ
ʢ)'-ʣ

ӈఱり様
ʢ)'3ʣ

ଆࠨ ӈଆ ଆࠨ ӈଆ

ʢモーターଆ軸よりݟたਤʣ

ブラケットʢલʣ

ブラケット

ブラケットʢޙʣ

ブラケットʢલʣ ブラケットʢޙʣ

タップ݀

リーϚ （݀௨͠）

タップ݀ ௨݀͠ ௨݀͠ タップ݀

リーϚ （݀௨͠）

タップ݀ ௨݀͠

௨݀͠

ˑଆ໘

ブラケットʢલʣ ブラケットʢޙʣ

タップ݀

リーϚ （݀௨͠）

タップ݀ ௨݀͠ ௨݀͠ タップ݀

リーϚ （݀௨͠）

タップ݀ ௨݀͠

様นֻ取͚ࠨ
ʢ5'-ʣ

ӈนֻ取͚様
ʢ5'3ʣ

ଆࠨ ӈଆ ଆࠨ ӈଆ

ʢモーターଆ軸よりݟたਤʣ

ブラケット
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औ͚͖
ॎஔ͖ఱͰͷ༻͠ͳ͍Ͱ͍ͩ͘͞ɻ

取付͚໘

ఱઃஔ

ਫฏઃஔ

ॎઃஔ

ॏ
ྗ

˙DDAɾDDW ˙DDA（ϒレʔΩ）

取付͚໘

˞ブレーΩ付ٴͼケーブルԼ取ग़͠ ͷ߹ɺ
ɹಀ͕͠ ͕݀ඞཁͰ͢ɻ

ఱઃஔ

ਫฏઃஔ

ԣཱͯ

ॏ
ྗ

औ͚͖

ఱઃஔ

ਫฏઃஔ

ॎઃஔ

ॏ
ྗ

ʢʣຊ品���ʷ��� �̫�UͷΞϧϛ൘ͱಉͷ์ಛੑΛͭ࣋औ͚໘ʹऔ͚ͯ༻
͍ͯͩ͘͠͞ɻ͜ ΕʹΑΓ์ੑ͕ѱ͍݅ͷઃஔΛ͢Δ߹ฐࣾʹ͝૬ஊ͍ͩ͘͞ɻ

औ付͚き

�5
	ʶ
0�
1

8-.6ਂ͞ 12
ຊମ取Γ付͚用
P�C�D�148	ʶ0�1

�5
	ʶ
0�
1

22�5˃П5)�リーϚーਂ͞ 5
ຊମҐஔܾΊ用

ຊମҐஔܾΊ用݀

ઃஔͷҙʢ%%"・%%8・3$4��$5�$・$5�ʣ
ダイレクトドライϒモーター

˙RCS3-C5�C
ϩϘγϦンμʔߴλΠϓΛઃஔ͢ΔՍɺे ߶ੑͷ͋ΔՍΛ༻ҙ͠ɺϩϘγϦンμʔͷಈ࡞ʹΑͬͯՍ͕ಈ͔ͳ͍Α͏ʹઃஔ͍ͯͩ͘͠͞ɻ

˔ϩϘγϦンμʔಈ࣌࡞ͷྗɺՄಈ෦ͷ࣭ྔͱɺՃʹΑܾͬͯ·Γ·͢ɻ

˔Սʹɺ্ ΑΔϞʔメンτෛՙ͕ՃΘΓ·͢ɻʹ(͞ߴͷྗͱॏ৺Ґஔ·Ͱͷه

͜ͷෛՙϞʔメンτʹର͢Δ߶ੑΛྀ͍ͩͯ͘͞͠ߟɻ

H

A
'

N

Ս 

力ɿFʹ̼Aɹɹ̼ɿՄಈ෦࣭ྔɹɹAɿՃ

モーϝントෛՙɿMʹFHʹ̼AHɹɹHɿՍ͔ΒՄಈ෦ॏ৺·Ͱのڑ

 取付けプレート

 

 マウントナット

フート金具

フランジ金具

3$% ロッυタΠϓऔ͚ํ๏
˙RCDシリーζ ຊମऔํ๏

・�設ஔۚ۩はॆな߶ੑを༗するߏとし、また、���(を͑るৼಈがΘΒな
いよ͏にしてください。

・�อकۀ࡞がͰ͖るよ͏なεペーεを設͚てください。�
ຊମをްさ�ʙ�NN�ఔのฏなϓϨートの؏௨ʢ݀П��ʣにはΊࠐΜͰݻ定し
ます。�設ஔ࢟はਫฏ設ஔ、ਨ直設ஔのいͣれもՄͰす。

・�ຊମの༤Ͷ͡෦ʢ.��ʷ���ʣのࠜݩはެࠩI��ͰすのͰ、インローとしてごར༻く
ださい。

・�ଐのϚントφットͰక݁する߹の࠷େక ト͚ルクは���/ŋN�として
ください。͜ れ以্のトルクͰక͚るとഁଛのੜ͡るڪれがあります。

ϑートۚ۩、ϑランジۚ۩は、࣍の様な൚༻をごར༻いただ͚ます。
ϑートۚ۩、ϑランジۚ۩に͖ͭましては、�
ϝーΧーに直接͓߹Θͤください。
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本体取付け穴本体取付け穴

本体取付けプレート

先端金具取付け穴

回り止め

本体取付けプレート

Ίऔ͚ํ๏ࢭখ型ロッυタΠϓճΓࡉ

下記のػछはຊମ内෦にボールͶ͡のճりࢭΊがありまͤΜのͰ、ご࣌༺はඞͣ֎෦にճりࢭΊを設ஔしてください。�

ճりࢭΊを設ஔするࡍは、下記の設ஔ݅にجいて設ஔを͓ئいします。ঘ、ճりࢭΊが設ஔされていないঢ়ଶͰӡస

した߹、ボールͶ͡がۭసしてロッυがલޙしない、また、エンコーダーのճసと࣮ࡍのҠಈڑの߹ੑが取れ 、ͣ

ҐஔͣれにͭながるՄੑがご͟います。

アクチュエーターのロッυ෦をҠಈさͤる߹は、ΦϓγョンのҐஔௐϊブをご༻ください。

ରػछ� 3$"��3/�/"ɺ3/�/"ɺ31�/"ɺ31�/"ɺ�3$"�$3�8�3/�/#ɺ3/�/#ɺ31�/#ɺ31�/#ɺ
� 3$4��3/�/ɺ31�/ɺ�3$4�$3�8�3/�/#ɺ31�/#ɺ&$�31�

औΠメʔδ

ઃஔํ๏ɺ݅� ຊମݻఆϓϨʔτͷຊମऔ͚݀ͱɺΨΠυଆϒϥέοτͷઌۚ۩औ͚݀ͷಉ࣠ɺ
� ɽ̌̌̑NNҎʹ͍ͯͩ͘͠͞ɻ·ͨฏߦ̌ ɽ̌̎NNҎʹ͍ͯͩ͘͠͞ɻ

ʪҐஔௐϊϒʫ

Ίࢭখ型ロϘシリンダーロッドタイプճΓࡉ˙

ϑϩʔテΟンάδϣΠンτΛ༻͍ͯ
ΞΫνϡΤʔλʔϩουઌͱճΓࢭΊΛ
࿈݁͠ͳ͍Ͱ͍ͩ͘͞ɻ
Ͷ࣠͡ʹภਊʹΑΔϥδΞϧՙॏ͕ՃΘΓɺ
ΞΫνϡΤʔλʔͷޡಈ࡞ૣഁظଛʹͭͳ͕Γ·͢ɻ

φ
20

φ
12

φ
10
 0 -0
.1

（21）

5シリーズ用
型式 ： RCS2-AK-R5

4シリーズ用
型式 ： RCA2-AK-R4

3シリーズ用
型式 ： RCA2-AK-R3

156

φ
16

φ
8

φ
7
 0 -0
.0
5

（29）

209

φ
16

φ
6

φ
5
 0 -0
.0
5

（26）

206
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ԡ͚ಈ࡞ʹ͍ͭͯ
ԡ͚ಈ࡞はエアγϦンダーのよ͏に、ロッυεライダーをϫークなどにԡ͚たঢ়ଶͰอ࣋し続͚るػͰす。

下記の༻ํ法とҙ߲ࣄをご֬ೝの্ご༻いただ͖ますよ͏͓ئいいたします。

ʲԡ͚動作対応Մ൱ʳ

ʲҙ߲ࣄʳ

ʲԡ͚ྗͷௐʳ

ʲリードͷબఆํ๏ʳ

̍ɽεライダータイϓ͓よͼςーブルタイϓͰԡ͚を͏ߦ߹、Ψイυのಈతڐ容モーϝントをྀߟするඞཁがあります。�
詳細は�����ʙ�����ページをごࢀরください。

̎ɽԡ͚༻్には、̧̘̥ �ʗ̧̘ �̥ʗ̧̘ �̥ʗ̧̘ �̥ʗ̧̘ �̥γϦーζをਪします。�
̧̘ �̥ʗ̧ ̘̥ �ʗ̧ ̘̥ �ʗ̧ ̘̥ �ʗ̧ ̘̥ �γϦーζは、ԡ͚࣌のఀ҆ࢭ定ੑに༏れ、அ໘ಉαイζの̧ ̘̖ �ʗ̧ ̘̖ ʗ̧ ̨̘ �ʗ̧ ̘
�̨γϦーζとൺֱすると、େ な͖ԡ͚ྗをಘΒれます。̧̘̖ �ʗ̧ ̘̖ ʗ̧ ̨̘ �ʗ̧ ̨̘ �γϦーζͰのԡ に͚ͭいてはฐࣾに͓߹Θ くͤださい。

・ԡ͚ಈ࣌࡞のԡす ʢྗԡ͚ྗʣは、コントローラーのిྲ੍ྀݶを�
มߋする͜ とͰௐがՄͰす。

・֤ 様ページのʮԡ͚ྗとిྲ੍ྀݶの૬ؔਤʯ�
にて、֤ छのԡ͚ྗをご֬ೝいただ͖ػ 、݅に߹ったػछをごબ定ください。

�のਪྖҬʢάラϑのண৭ҬʣにあるϦーυをݶするԡ͚ྗがిྲ੍ྀر・
ごબ定ください。�
ӈਤのʡ&$�	%
84��タイϓʡͰすと、ԡ͚ྗ����/をرされる߹は�
Ϧーυ�がదͰす。Ϧーυ�をબ定するとௐҬがݶΒれます。

ɾԡ͚ྗͱిྲ੍ྀݶͷ૬ؔਤ֤ిྲ੍ྀݶʹ͓͚Δԡ͚ྗͷԼݶ҆Λࣔ͢ͷͰ͢ɻ

ɾ�ి �Λ��ˋఔ্ճΔ߹͕͋Γ·͢ɻݶցޮͷΒ͖ͭʹΑΓɺԡ͚ྗԼػମࠩɺݸ͕ಉ͡ͰϞʔλʔͷݶ੍ྲྀ
ಛʹɺి ྲ੍ྀݶ͕��ˋҎԼͷ߹ɺԡ͚ྗԼݶΛ��ˋҎ্ɺ্ ճΔՄੑ͕͋Γ·͢ɻ

ɾ�ਖ਼֬ͳԡ͚ྗ͕ඞཁͳ߹ɺྗ �ɻ͍ͩ͘͞༺͖ΞΫνϡΤʔλʔΛ͝ػՄͳϩʔυηϧ༺͕ػޚ੍
ʢϩʔυηϧػ͖ΞΫνϡΤʔλʔ���ύϧスϓϨスɺ����αʔϘϓϨスΛ͝ࢀর͍ͩ͘͞ʣ

ɹɹɹ͝ҙ

モーターछྨ シリーζ छػ 対応Մ൱ උߟ

パルスモーター

&$�3$1��
3$1��3$1�
3$1��3$1�

スϥΠμʔλΠϓ
テʔϒϧλΠϓ ˓ ԡ͚ಈ࡞ՄͰ͢ɻʢԼهҙࢀ߲̍ࣄরʣ

ϩουλΠϓ ˕ ԡ͚ಈ࡞ʹద͍ͯ͠·͢ɻʢԼهҙࢀ߲̎ࣄরʣ

&$�3$1��3$1� ϕϧτλΠϓ ʷ ϕϧτԡ͚ྗ͕҆ఆ͠ͳ͍ͨΊԡ͚Ͱ͖·ͤΜɻ

αーボモーター（DC247） 3$"��3$" શػछ ˚ Լهҙࢀ߲̎ࣄর

αーボモーター
（AC100/2007）

&$ 4���4��9�
4���4��9 ʷ ԡ͚ಈ࡞ʹରԠ͍ͯ͠·ͤΜɻ

3$4� શػछ ˚ Լهҙࢀ߲̎ࣄর

3$4�

3"�3�3"�3�
3"�3�3"�3�
3"��3�3"��3�
3"��3

˕ ԡ͚ಈ࡞ʹద͍ͯ͠·͢ɻ

ͦͷଞػछ ˚ Լهҙࢀ߲̎ࣄর

3$4�
3"��3 ˕ ԡ͚ಈ࡞ʹద͍ͯ͠·͢ɻ

ͦͷଞػछ ˚ Լهҙࢀ߲̎ࣄর

�ԡ͚ྗͱిྲ੍ྀݶͷ૬ؔਤ�

EC-（D）WS10
ʢྫʣ

˙	ਪྖҬ

リード3

リード6

リード12

リード200

50

100

150

200

250

100 20 30 40 50 60 �0 80

押
付
け
力（
N
）

（�）ݶ੍ྲྀి
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ٕज़ࢿྉ

ٕज़ࢿྉɹ1-270

ٕज़ࢿྉ

ʢύルεϓϨε�αーボϓϨεʣػޚ੍ྗ
、は、アクチュエーターにணされたઐ༻ローυηルͰԡ͚ྗのϑΟーυόックをとる͜とͰػޚ੍ྗ

。ͰすػがՄなޚਫ਼のԡ੍͚ߴ

用用్

ਪྗΞクνϡΤーλーʢ3$4��3"��3ʣ͕ߴにはロードηϧ͏ߦΛޚ੍ྗ ඞཁͰす。ԡ͚ಈ࡞ͷΓํはैདྷํ๏ͱಉ͡Ͱɺ
ϙδγϣϯσーλにԡ͚ྗΛൺʢ�ʣͰઃ定すΔ͚ͩͰす。

正確な押付け力の管理が可能です。
また、圧入するピンが細くてゆるい
場合もしきい値の設定により不良判
定の確認が可能です。

製品別に押付け力の細かな設定が
可能で、さらにかしめ完了位置まで
到達しているかを確認することが可
能です。

ピンの圧入に使用 かしめ作業

͝ҙ
・ 押付け専用です。引張り方向での力制御はできません。
・ パルス列モードで動作する場合は、力制御機能は　　

ご使用できません。
・ 設定荷重値により連続押付け可能時間が決められています。
　詳細は1-273をご参照ください。

ポイント2ɹઐ用プログラϜͰ動作Մ

˔ύιίンରԠιϑτͷϓϨスϓϩάϥϜೖྗγʔτʹɺ
ɹͦΕͧΕϓϨスಈ࡞ʹ͓͚ΔҐஔɺɺՃɺ̔ ॏ
ɹΛ؆୯�ステοϓೖྗ͢Δ͚ͩͰಈ࡞Ͱ͖·͢ɻ

STEP1　動作モード選択
STEP2　原点位置入力
STEP3　位置、荷重、速度入力
STEP4　加圧判定条件入力

（注）サーボプレス仕様の推力となります。

ポイント1ɹ๛ͳラインφップ

˔ରԠਪྗ��/ʙ�����/	�U
·Ͱɻ

20～200N

2,000～19,600N

60～600N
200～1,200N
200～2,000N

5,000～50,000N
5,000～30,000N

600～6,000N
1t、2tタイプ

RCS3ʵRA20R（）
RCS3ʵRA15R（）
RCS2ʵRA13R（）
RCS3ʵRA10R
RCS3ʵRA�R
RCS3ʵRA7R
RCS3ʵRA6R
RCS3ʵRA4R

͝ҙ

・ パルス列モードで動作する場合は、力制御機能は　　
ご使用できません。

ポイント2ɹ؆୯ઃఆ

˔ԡ͚ྗͷઃఆˋೖྗͷΈɻ

ポイント3ɹՁ֨

˔ύϧスϞʔλʔΛ࠾༻͠ɺՁ֨Λ࣮͠ݱ·ͨ͠ɻ
ˠՁ֨ͷৄࡉר�Λ͝ࢀর͍ͩ͘͞ɻ

ポイント1ɹҾுΓՙॏʹ対応

˔ԡ͚ྗ�ҾுΓྗ��ʙ����/·Ͱɻ

2,000～19,600N

60～300N

60～600N

200～2000NRC16-RRA7R

RC16-RRA6R

RC16-RRA4R

サーϘプレス ACサーボ
モーター

200Vύルスプレス パルス
モーター

24V
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1-271ɹٕज़ࢿྉ

ٕज़ࢿྉ

ٕज़ࢿྉɹ1-272

ٕज़ࢿྉ

εラΠμータΠϓɺςーブルタΠϓͰԡ͚Λ͏ߦ߹ͷҙ

WSA10/WRA10λΠプ

0

50

300
350

250

200

150

100

�0 806050403020100

（ˋ）ݶ੍ྲྀి

押
付
け
力
（N）

リード2�5リード2�5

リード5リード5

リード10リード10

リード16リード16

RA8/RRA8/WSA16/WRA16λΠプ

WSA12/WRA12λΠプ

0
50

300

400
350

250
200

150
100

�0 806050403020100

（ˋ）ݶ੍ྲྀి

押
付
け
力
（N）

RA�/RRA�/WRA14λΠプ

0

200

1200

1000

800

600

400

�0 806050403020100

（ˋ）ݶ੍ྲྀి

押
付
け
力
（N）

リード3リード3

リード6リード6

リード12リード12

リード20リード20

リード4リード4

リード8リード8

リード16リード16

リード24リード24

0

1000

5000

6000

4000

3000

2000

�06050403020100

ਨൖૹ࣭ （ྔLH）


ߦ
ण
໋

（LN）

60LH60LH

3$1�ʢ4ʣ�3"�ɺ33"�ɺ83"��ʢϦʔυ�ͷΈʣɺ
3$1�ʢ4ʣ8�3"�ɺ33"�ɺ83"��ʢϦʔυ�ͷΈʣɺ
ਨઃஔͰ༻͢Δ߹ɺՄൖ࣭ྔʹΑͬͯण໋͕େ͖͘มΘΓ·͢ɻҎԼͷάϥϑΛ֬͝ೝ͍ͩ͘͞ɻ

RA8/RRA8/WRA16λΠプ

0

1500

2000

2500

1000

500

�0 806050403020100

（ˋ）ݶ੍ྲྀి

押
付
け
力
（N）

リード5リード5

リード10リード10

リード20リード20

˞RCP6Wిྲ੍ྀݶ͕30�Ҏ্ Β͔ͷԡ付 ͱ͚ͳΓ·͢ ɻ

˞RCP6Wిྲ੍ྀݶ͕30�Ҏ্ Β͔ͷԡ付 ͱ͚ͳΓ·͢ ɻ ˞RCP6Wిྲ੍ྀݶ͕30�Ҏ্ Β͔ͷԡ付 ͱ͚ͳΓ·͢ ɻ

˞RCP6Wిྲ੍ྀݶ͕30�Ҏ্ Β͔ͷԡ付 ͱ͚ͳΓ·͢ ɻ

WSA16λΠプ

0
100

300

500
600
�00
800
�00
1000

400

200

�0 806050403020100

（ˋ）ݶ੍ྲྀి

押
付
け
力
（N）

リード5リード5

リード10リード10

リード20リード20

I

I

ΨΠυϞʔメンτͷ࡞༻Ґஔ

スϥΠμʔλΠϓ テʔϒϧλΠϓ

ʣྫࢉܭ
3$1��4"�$λΠϓͰɺӈਤͷҐஔͰ���/ͷԡ͚Λͨͬߦ߹
ΨΠυ͕ड͚ΔϞʔメンτ

.B ʢ́��ʴ��ʣ̫ ���ʹ�����ʢ/ɾNNʣ
ɹɹɹ���������������������́ ����ʢ/ɾNʣͱͳΓ·͢ɻ

4"�$ͷಈతڐ༰Ϟʔメンτ.Bʹ��ʢ/ɾNʣ
Αͬͯ��ʼ����Ͱ͋ΔͷͰ0,Ͱ͢ɻ
·ͨԡ͚ʹΑΓ.CͷϞʔメンτ͕ൃੜ͢Δ߹ுग़͠ྔ͔Β͠ࢉܭ
ಉ༷ʹಈతڐ༰ϞʔメンτͷൣғͰ͋Δ͜ͱΛ֬ೝ͍ͯͩ͘͠͞ɻ

�
�
N
N

���/

ΨΠυϞʔメンτͷ࡞༻Ґஔ

スϥΠμʔλΠϓ テʔϒϧλΠϓ

I

5$�ɿ����ɺ5$�ɿ����
58�ɿ����ɺ58�ɿ��

I

�
�
N
N

���/

ECシリーζ スライダータイプʗテーϒルタイプɹ※ CR もಉ様

RC16シリーζ スライダータイプʗロッドタイプʗテーϒルタイプɹ※ CR/W もಉ様

Iੇ๏

スϥΠμʔλΠϓ テʔϒϧλΠϓ

4��4�˘3 �� 5$� ����

4��4�˘3 �� 58� ����

4��4�˘3 �� 5$� ��

4��4�˘3 �� 58� ��

4�˘")�4�˘")3 ����

4�˘")�4�˘")3 ��

˞୯ҐɿNN

Iੇ๏

スϥΠμʔλΠϓ テʔϒϧλΠϓ

4"� �� 5"� ��

4"� �� 5"� ����

4"� �� 5"� ����

4"� ����

84"�� ����

84"�� ��

84"�� ��

84"�� ����

˞୯ҐɿNN

スϥΠμʔλΠϓ͓ΑͼɺテʔϒϧλΠϓͰԡ͚ಈ࡞Λ͏ߦ߹ɺԡ͚ྗʹΑͬͯൃੜ͢ΔྗϞʔメンτ͕Χλϩάͷ
ಈతڐ༰Ϟʔメンτʢ.Bɺ.CʣΛ͑Δ͜ͱͷͳ͍Α͏ʹԡ͚ిྲྀΛ੍͍ͩͯ͘͞͠ݶɻ
ϞʔメンτࢉܭͷͨΊʹԼਤʹΨΠυϞʔメンτͷ࡞༻ҐஔΛࣔ͠·͢ͷͰɺԡ͚ྗ࡞༻ҐஔΦϑηοτྔΛ͠ࢉܭྀ͠ߟ
͍ͯͩ͘͞ɻ
ঘɺಈతڐ༰ϞʔメンτΛ͑ΔաେͳྗΛՃ͑ͨ߹ɺΨΠυʹଛইΛ༩͑ण໋͕͘ͳΔՄੑ͕͋Γ·͢ͷͰɺ
҆શΛࠐݟΜͩԡ͚ిྲྀͱ͍ͯͩ͘͠͞ɻ

ʣྫࢉܭ

&$�4�λΠϓͰɺӈਤͷҐஔͰ���/ͷԡ͚Λͨͬߦ߹�
ΨΠυ͕ड͚ΔϞʔメンτ

ɹɹɹɹɹ��.B ʢ́��ʴ��ʣ̫ ����́ �����ʢ/ɾNNʣ�
ʹ��ɽ̐ʢ/ɾNʣͱͳΓ·͢ɻ

&$�4�ͷಈతڐ༰Ϟʔメンτ.Bʹ��ʢ/ɾNʣɹ
Αͬͯ��ʼ����Ͱ͋ΔͷͰ0,Ͱ͢ɻ
·ͨԡ͚ʹΑΓ.CͷϞʔメンτ͕ൃੜ͢Δ߹ுग़͠ྔ͔Β͠ࢉܭ
ಉ༷ʹಈతڐ༰ϞʔメンτͷൣғͰ͋Δ͜ͱΛ֬ೝ͍ͯͩ͘͠͞ɻ
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ٕज़ࢿྉɹ1-272

ٕज़ࢿྉ

50
m
m

h

SA5C：h=39mm
SA3C：h=29.5mm

RCP4W-SA5C：h=22.5mm

RCP4W-SA7C：h=27.5mm
RCP4W-SA6C：h=26mm

ʣྫࢉܭ

3$1��4"�$λΠϓͰɺ�
ӈਤͷҐஔͰ��/ͷԡ͚Λͨͬߦ߹�
ΨΠυ͕ड͚ΔϞʔメンτ

ɹɹɹɹɹ��.B�́ʢ��ʴ��ʣ̫ ��ʹ����ʢ/ɾNNʣ�
ʹ����ʢ/ɾNʣͱͳΓ·͢ɻ

RC14 シリーζ スライダータイプʗロッドタイプɹ※ CR もಉ様

h

モーメント
オフセット基準位置

RC13 シリーζ スライダータイプ

4"�$ɿIʹ ����NN
4"�$ɿIʹ ����NN
4"�$ɿIʹ ����NN
4"�$ɿIʹ ����NN

50mm

47mm

30N

ガイド作用点

RC13 シリーζ テーϒルタイプ

h

モーメント
オフセット基準位置

5"�˘ɿIʹ ����NN
5"�˘ɿIʹ ����NN
5"�˘ɿIʹ ����NN
5"�˘ɿIʹ ����NN
5"�˘ɿIʹ ����NN

50mm

15.5mm

40N

ガイド作用点

ʣྫࢉܭ

3$1��5"�$ʢϦʔυ��ʣλΠϓͰɺ�
ӈਤͷҐஔͰ��/ͷԡ͚Λߦͳͬͨ߹�
ΨΠυ͕ड͚ΔϞʔメンτ

ɹɹɹɹɹ��.B�́ʢ����ʴ��ʣ̫ ���
�́ ����ʢ/ɾNNʣ�
ʹ����ʢ/ɾNʣͱͳΓ·͢ɻ

4"�$ͷಈతڐ༰Ϟʔメンτ.Bʹ�ʢ/ɾNʣ
Αͬͯ�ʼ����Ͱ͋ΔͷͰ0,Ͱ͢ɻ
·ͨԡ͚ʹΑΓ.CͷϞʔメンτ͕ൃੜ͢Δ߹
ுग़͠ྔ͔Β͠ࢉܭಉ༷ʹಈతڐ༰Ϟʔメンτͷൣғ
Ͱ͋Δ͜ͱΛ֬ೝ͍ͯͩ͘͠͞ɻ

4"�$ͷڐ༰Ϟʔメンτʢ.Bʣ�ʢ/ɾNʣͰ͢ͷͰɺ
ΨΠυ͕࣮ࡍʹड͚ΔϞʔメンτՙॏʢ����ʣΑΓ
େ͖͍ͨΊ༻ՄͱஅͰ͖·͢ɻ

5"�$ͷڐ༰Ϟʔメンτʢ.Bʣ�ʢ/ɾNʣͰ͢ͷͰɺ
ΨΠυ͕࣮ࡍʹड͚ΔϞʔメンτՙॏʢ����ʣΑΓ
େ͖͍ͨΊ༻ՄͱஅͰ͖·͢ɻ

ʣྫࢉܭ

3$1��4"�$ʢϦʔυ��ʣλΠϓͰɺスϥΠμʔ্໘͔Β
��NNͷҐஔͰ��/ͷԡ͚Λߦͳͬͨ߹�
ΨΠυ͕ड͚ΔϞʔメンτ

ɹɹɹɹɹ��.B�́ʢ��ʴ��ʣ̫ ���
�́ ����ʢ/ɾNNʣ�
ʹ����ʢ/ɾNʣͱͳΓ·͢ɻ
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1-273ɹٕज़ࢿྉ

ٕज़ࢿྉ

ٕज़ࢿྉɹ1-274

ٕज़ࢿྉ

本機を使用する場合は、以下の3つの条件を満たす必要があります。

条件1.　押付け時間が決められている時間以下であること
条件2.　1サイクルの連続運転推力がアクチュエーターの連続運転許容推力以下であること
条件3.　1サイクルの中に押付け動作は1回であること

RA6R

■ 選定方法

条件1. 押付け時間

各押付け指令値に対する最大押付け時間は下表のように決められています。押付け時間は必ず下表の時間以下で使用してください。
下表を守らず使用しますと、アクチュエーターに不具合が発生する場合がありますのでご注意ください。
なお、RA4Rは連続押付け時間に制限はありません。

70以下
71～85
90
95
100

押付け指令値（％） 最大押付け時間（秒）

250

200

350

300

150

100

70 75 80 85 90 100

420 600

95

450 540 570510480

0

50

押付け指令値（％）

押付け力（N）

押
付
け
時
間（
秒
）

連続押付け可能
300
38
27
21

RA7R 押付け指令値（％） 最大押付け時間（秒）

250

200

350

300

150

100

70 80 90 100 110 140

600 1200

120 130

686 1029 1114857 943771

0

50

押付け指令値（％）

押付け力（N）

押
付
け
時
間（
秒
）

連続押付け可能
300
94
33
24
18
15
12
11
9
8
7
6
5

RA8R
70以下
71～100
105
110
115
120
125
130
135
140

押付け指令値（％） 最大押付け時間（秒）
連続押付け可能

300
92
67
54
44
38
33
29
25

RA10R
70以下
71～90
95
100
105
110
115
120
125
130
135
140
145
150
155
160
165
170
175
180
185
190
195
200

押付け指令値（％） 最大押付け時間（秒）

250

200

350

300

150

100

70 96 122 148 174 200

2100 60002880 522044403660

0

50

押付け指令値（％）

押付け力（N）

押
付
け
時
間（
秒
）

連続押付け可能
300
210
95
70
56
46
39
34
30
26
24
21
19
17
16
14
13
12
11
10
9
9
8

70以下
71～80
85
90
95
100
105
110
115
120
125
130
135
140

250

200

350

300

150

100

70 80 90 100 110 140

1000 2000

120 130

1143 1714 18571429 15711286

0

50

押付け指令値（％）

押付け力（N）

押
付
け
時
間（
秒
）

RCS3

RA13R
押付け力（kN）

RCS2

70以下
71～100
110
120
130
140
150
160
170
180
190
200

（連続押付可能）
300
230
95
58
43
33
27
21
18
15
13

押付け指令値（％） 最大押付け時間（秒）

300

250

200

150

100

100 110 120 130 140 170 180 190 200160150
0

50

押付け指令値（％）

押
付
け
時
間（
秒
）

90以下
91～100
110
120
130
140
150
160
170
180
190
200

押付け指令値（％） 最大押付け時間（秒）
連続押付け可能

300
118
58
40
30
25
20
16
13
10
9

RA15R

RCS3
押付け力（kN）

350

300

250

200

150

100

90 100 110 120 130 140 170 180 190 200160150

13.5 15 16.5 18 19.5 21 25.5 27 28.5 302422.5

0

50

押付け指令値（％）

押
付
け
時
間（
秒
）

90以下
91～100
110
120
130
140
150
160
170
180
190
200

押付け指令値（％） 最大押付け時間（秒）
連続押付け可能

300
80
50
36
28
22
18
15
13
11
10

RA20R 押付け力（kN）

400

300

350

250

200

150

100

90 100 110 120 130 140 170 180 190 200160150
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RCS3ɾRCS2シリーζ サーϘプレス仕様（ロードηル͖）

本機を使用する場合は、以下の3つの条件を満たす必要があります。

条件1.　押付け時間が決められている時間以下であること
条件2.　1サイクルの連続運転推力がアクチュエーターの連続運転許容推力以下であること
条件3.　1サイクルの中に押付け動作は1回であること

RA6R

■ 選定方法

条件1. 押付け時間

各押付け指令値に対する最大押付け時間は下表のように決められています。押付け時間は必ず下表の時間以下で使用してください。
下表を守らず使用しますと、アクチュエーターに不具合が発生する場合がありますのでご注意ください。
なお、RA4Rは連続押付け時間に制限はありません。
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本機を使用する場合は、以下の3つの条件を満たす必要があります。

条件1.　押付け時間が決められている時間以下であること
条件2.　1サイクルの連続運転推力がアクチュエーターの連続運転許容推力以下であること
条件3.　1サイクルの中に押付け動作は1回であること

RA6R

■ 選定方法

条件1. 押付け時間

各押付け指令値に対する最大押付け時間は下表のように決められています。押付け時間は必ず下表の時間以下で使用してください。
下表を守らず使用しますと、アクチュエーターに不具合が発生する場合がありますのでご注意ください。
なお、RA4Rは連続押付け時間に制限はありません。
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本機を使用する場合は、以下の3つの条件を満たす必要があります。

条件1.　押付け時間が決められている時間以下であること
条件2.　1サイクルの連続運転推力がアクチュエーターの連続運転許容推力以下であること
条件3.　1サイクルの中に押付け動作は1回であること

RA6R

■ 選定方法

条件1. 押付け時間

各押付け指令値に対する最大押付け時間は下表のように決められています。押付け時間は必ず下表の時間以下で使用してください。
下表を守らず使用しますと、アクチュエーターに不具合が発生する場合がありますのでご注意ください。
なお、RA4Rは連続押付け時間に制限はありません。
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RCS3ɾRCS2シリーζ サーϘプレス仕様（ロードηル͖）
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条件2. 連続運転推力

負荷やデューティーを考慮した1サイクルの連続運転推力Ftが、アクチュエーターの連続運転許容推力より小さい事を確認します。
なお、1サイクルの中に押付け動作は1回とします。

下記の計算式から１サイクルの連続運転推力Ｆtを算出します。

●  F1a／F2a／F1d／F2dは動作方向によって変化しますので、以下の計算式にて算出してください。

●  平均速度を計算します。平均速度は次式で与えられます。

次に、算出した連続運転推力 Ft と平均速度 vt から、最終連続運転推力を計算します。

係数 K は下表より選択します。

v1 ：アプローチ時の定速の速度
v2 ：戻り時の定速の速度（台形パターン時）
      到達速度（三角パターン時）

［RCS3-RA15R/RA20R のみ］

V

t1a t1f

アプローチ 戻り

t2a t2d twt2f

t

t1d t0 T

算出した連続運転推力 Ft（RA15R、20Rの場合は上記計算式で算出したF）が連続運転許容推力より小さいことをご確認ください。
本製品の連続運転許容推力は以下のとおりです。

条件を満たすことができない場合は、押付け時間を短くする、待機時間を長くする等の対策を講じてください。

※2　RA13Rは、デューティー50%以下で使用してください。

速度

時間
s

mm/s

加速域 定速域 減速域

位置決め
収束時間

位置決め時間

時間
s

速度
mm/s

加速域 減速域

位置決め
収束時間

位置決め時間

②三角パターン

●  t□fは定速移動時間となります。定速移動距離を算出して計算してください。
　 t□f＝ Lc/V　 Lc : 定速移動距離（m）　V : 指令速度（m/s）

● t□dは減速時間となりますが、加速度と減速度が同じなら加速時間と同じになります。

台形パターンと三角パターンの違いは、移動距離を設定速度で動作させた際、到達する速度が設定速度より大きいか小さいかで判断できます。

到達速度（Vmax）＝　　移動距離（m） × 設定加速度（m/s2 ）

　 台形パターンの場合
　 t□a=Vs/a　　Vs : 設定速度（m/s）　a : 指令加速度（m/s2）

※ 定速移動距離 ＝ 移動距離 ー 加速距離 ー 減速距離　　　加速距離（減速距離） = V2/2a

t□d＝V/a　V : 設定速度（台形パターン）または到達速度（三角パターン）（m/s）　a : 指令減速度（m/s2）

設定速度 ＜ 到達速度 → 　台形パターン
設定速度 ＞ 到達速度 → 　三角パターン

　 三角パターンの場合
　 t□a=Vt/a　　 Vt : 到達速度（m/s）　a : 指令加速度（m/s2）

①台形パターン

●  t□aは加速時間になりますが、動作パターンが　台形パターン　三角パターンによって算出方法が異なります。

機種 連続運転許容推力［N］

左記運転パターンについて、
縦軸を推力にして書き直すと、

F

F1a F1f F0 Fw
F2a F2f

F2d

F1d

t

twt2ft2at1a t2dt0t1dt1f T

ｔ2a
ｔ2f
ｔ2d
ｔw

： 加速時間2
： 定速移動時間2
： 減速時間2
： 待機時間

ｔ
ｔ1a
ｔ1f
ｔ1d
ｔ0

： １サイクルの動作時間（s）
： 加速時間1
： 定速移動時間1
： 減速時間1
： 押付け動作時間

F2a
F2f
F2d
Fw

： 加速に必要な推力2
： 定速移動に必要な推力2
： 減速に必要な推力2
： 待機に必要な推力

F1a
F1f
F1d
F0

： 加速に必要な推力1
： 定速移動に必要な推力1
： 減速に必要な推力1
： 押付け動作に必要な推力

Ft ＝ F1a2 × ｔ1a ＋ F1f2× ｔ1f ＋ F1d2 × ｔ1d ＋ F02 × ｔ0 ＋ F2a2 × ｔ2a ＋ F2f2 × ｔ2f ＋ F2d2 × ｔ2d ＋ Fw2 × ｔw

ｔ

水平使用の場合（加速／減速共通）
水平使用　定速移動の場合
水平使用　待機状態の場合
垂直使用　下降時の加速の場合
垂直使用　下降時の定速移動の場合
垂直使用　下降時の減速の場合
垂直使用　上昇時の加速の場合
垂直使用　上昇時の定速移動の場合
垂直使用　上昇時の減速の場合
垂直使用　待機状態の場合

F1a  = Ｆ1d = F2a = F2d =（Ｍ＋m）× d ＋ FS
=  F2f  =  f ＋ FS
=  0
=（Ｍ＋m）× 9.8 －（Ｍ＋m）× d ＋ FS
=（Ｍ＋m）× 9.8 ＋ α（※1） ＋ FS
=（Ｍ＋m）× 9.8 ＋（Ｍ＋m）× d ＋ FS
=（Ｍ＋m）× 9.8 ＋（Ｍ＋m）× d ＋ FS
=（Ｍ＋m）× 9.8 ＋ α（※1） ＋ FS
=（Ｍ＋m）× 9.8 －（Ｍ＋m）・d ＋ FS
=（Ｍ＋m）× 9.8

F1f
FW
F1a
F1f
F1d
F2a
F2f
F2d
FW

M ： 可動部重量(kg)
m ： 積載重量（kg）
d  ： 指令加減速度（m/s2）
α ： 外付けガイドの
　　走行抵抗を考慮した推力
 f  ： 外付けガイド等を取付けた場合に
　　生じる走行抵抗（N）
FS ： RA15R、20Rのみ
      下記表より速度ごとの推力を
      計算に入れてください

アクチュエーター
可動部質量 ： 
　RA6R ： 2.5kg
　RA7R ： 3.5kg
　RA8R ： 4kg
　RA10R ： 5kg
　RA13R ： 9kg
　RA15R ： 10kg
　RA20R ： 18kg

※1 外付けガイド等を取り付けた場合は、走行抵抗fを考慮する必要があります。

RA6R-LCT
RA7R-LCT
RA8R-LCT
RA10R-LCT

RA13R-LCT/LCN（※2）

RA15R-LCT
RA20R-LCT

420
600
1000
2100

リード2.5　5100
リード1.25　10200

13500
22500

機種 係数 K
RA15R
RA20R

150
412.5

RCS3-RA15R RCS3-RA20R
速度［mm/s］ Fs［N］ 速度［mm/s］ Fs［N］
0～180
181～190
191～200
201～210
211～220
221～230
231～240

0
625
1250
1875
2500
3125
3750

0～40
41～50
51～60
61～70
71～80
81～90
91～100
101～110
111～120
121～130
131～140
141～150
151～160
161～170
171～180
181～220

0
1875
3750
5625
7500
9375
11250
13125
15000
16875
18750
20625
22500
24375
26250
27500

vt ＝
0.5・v1・ｔ1a ＋ v1・ｔ1f ＋ 0.5・v1・ｔ1d  ＋ 0.5・v2・ｔ2a ＋ v2・ｔ2f  ＋ 0.5・v2・ｔ2d

ｔ

F ＝ Ft  ＋ vt・K

RCS3ɾRCS2シリーζ サーϘプレス仕様（ロードηル͖）

条件2. 連続運転推力

負荷やデューティーを考慮した1サイクルの連続運転推力Ftが、アクチュエーターの連続運転許容推力より小さい事を確認します。
なお、1サイクルの中に押付け動作は1回とします。

下記の計算式から１サイクルの連続運転推力Ｆtを算出します。

●  F1a／F2a／F1d／F2dは動作方向によって変化しますので、以下の計算式にて算出してください。

●  平均速度を計算します。平均速度は次式で与えられます。

次に、算出した連続運転推力 Ft と平均速度 vt から、最終連続運転推力を計算します。

係数 K は下表より選択します。

v1 ：アプローチ時の定速の速度
v2 ：戻り時の定速の速度（台形パターン時）
      到達速度（三角パターン時）

［RCS3-RA15R/RA20R のみ］

V

t1a t1f

アプローチ 戻り

t2a t2d twt2f

t

t1d t0 T

算出した連続運転推力 Ft（RA15R、20Rの場合は上記計算式で算出したF）が連続運転許容推力より小さいことをご確認ください。
本製品の連続運転許容推力は以下のとおりです。

条件を満たすことができない場合は、押付け時間を短くする、待機時間を長くする等の対策を講じてください。

※2　RA13Rは、デューティー50%以下で使用してください。

速度

時間
s

mm/s

加速域 定速域 減速域

位置決め
収束時間

位置決め時間

時間
s

速度
mm/s

加速域 減速域

位置決め
収束時間

位置決め時間

②三角パターン

●  t□fは定速移動時間となります。定速移動距離を算出して計算してください。
　 t□f＝ Lc/V　 Lc : 定速移動距離（m）　V : 指令速度（m/s）

● t□dは減速時間となりますが、加速度と減速度が同じなら加速時間と同じになります。

台形パターンと三角パターンの違いは、移動距離を設定速度で動作させた際、到達する速度が設定速度より大きいか小さいかで判断できます。

到達速度（Vmax）＝　　移動距離（m） × 設定加速度（m/s2 ）

　 台形パターンの場合
　 t□a=Vs/a　　Vs : 設定速度（m/s）　a : 指令加速度（m/s2）

※ 定速移動距離 ＝ 移動距離 ー 加速距離 ー 減速距離　　　加速距離（減速距離） = V2/2a

t□d＝V/a　V : 設定速度（台形パターン）または到達速度（三角パターン）（m/s）　a : 指令減速度（m/s2）

設定速度 ＜ 到達速度 → 　台形パターン
設定速度 ＞ 到達速度 → 　三角パターン

　 三角パターンの場合
　 t□a=Vt/a　　 Vt : 到達速度（m/s）　a : 指令加速度（m/s2）

①台形パターン

●  t□aは加速時間になりますが、動作パターンが　台形パターン　三角パターンによって算出方法が異なります。

機種 連続運転許容推力［N］

左記運転パターンについて、
縦軸を推力にして書き直すと、

F

F1a F1f F0 Fw
F2a F2f

F2d

F1d

t

twt2ft2at1a t2dt0t1dt1f T

ｔ2a
ｔ2f
ｔ2d
ｔw

： 加速時間2
： 定速移動時間2
： 減速時間2
： 待機時間

ｔ
ｔ1a
ｔ1f
ｔ1d
ｔ0

： １サイクルの動作時間（s）
： 加速時間1
： 定速移動時間1
： 減速時間1
： 押付け動作時間

F2a
F2f
F2d
Fw

： 加速に必要な推力2
： 定速移動に必要な推力2
： 減速に必要な推力2
： 待機に必要な推力

F1a
F1f
F1d
F0

： 加速に必要な推力1
： 定速移動に必要な推力1
： 減速に必要な推力1
： 押付け動作に必要な推力

Ft ＝ F1a2 × ｔ1a ＋ F1f2× ｔ1f ＋ F1d2 × ｔ1d ＋ F02 × ｔ0 ＋ F2a2 × ｔ2a ＋ F2f2 × ｔ2f ＋ F2d2 × ｔ2d ＋ Fw2 × ｔw

ｔ

水平使用の場合（加速／減速共通）
水平使用　定速移動の場合
水平使用　待機状態の場合
垂直使用　下降時の加速の場合
垂直使用　下降時の定速移動の場合
垂直使用　下降時の減速の場合
垂直使用　上昇時の加速の場合
垂直使用　上昇時の定速移動の場合
垂直使用　上昇時の減速の場合
垂直使用　待機状態の場合

F1a  = Ｆ1d = F2a = F2d =（Ｍ＋m）× d ＋ FS
=  F2f  =  f ＋ FS
=  0
=（Ｍ＋m）× 9.8 －（Ｍ＋m）× d ＋ FS
=（Ｍ＋m）× 9.8 ＋ α（※1） ＋ FS
=（Ｍ＋m）× 9.8 ＋（Ｍ＋m）× d ＋ FS
=（Ｍ＋m）× 9.8 ＋（Ｍ＋m）× d ＋ FS
=（Ｍ＋m）× 9.8 ＋ α（※1） ＋ FS
=（Ｍ＋m）× 9.8 －（Ｍ＋m）・d ＋ FS
=（Ｍ＋m）× 9.8

F1f
FW
F1a
F1f
F1d
F2a
F2f
F2d
FW

M ： 可動部重量(kg)
m ： 積載重量（kg）
d  ： 指令加減速度（m/s2）
α ： 外付けガイドの
　　走行抵抗を考慮した推力
 f  ： 外付けガイド等を取付けた場合に
　　生じる走行抵抗（N）
FS ： RA15R、20Rのみ
      下記表より速度ごとの推力を
      計算に入れてください

アクチュエーター
可動部質量 ： 
　RA6R ： 2.5kg
　RA7R ： 3.5kg
　RA8R ： 4kg
　RA10R ： 5kg
　RA13R ： 9kg
　RA15R ： 10kg
　RA20R ： 18kg

※1 外付けガイド等を取り付けた場合は、走行抵抗fを考慮する必要があります。

RA6R-LCT
RA7R-LCT
RA8R-LCT
RA10R-LCT

RA13R-LCT/LCN（※2）

RA15R-LCT
RA20R-LCT

420
600
1000
2100

リード2.5　5100
リード1.25　10200

13500
22500

機種 係数 K
RA15R
RA20R

150
412.5

RCS3-RA15R RCS3-RA20R
速度［mm/s］ Fs［N］ 速度［mm/s］ Fs［N］
0～180
181～190
191～200
201～210
211～220
221～230
231～240

0
625
1250
1875
2500
3125
3750

0～40
41～50
51～60
61～70
71～80
81～90
91～100
101～110
111～120
121～130
131～140
141～150
151～160
161～170
171～180
181～220

0
1875
3750
5625
7500
9375
11250
13125
15000
16875
18750
20625
22500
24375
26250
27500

vt ＝
0.5・v1・ｔ1a ＋ v1・ｔ1f ＋ 0.5・v1・ｔ1d  ＋ 0.5・v2・ｔ2a ＋ v2・ｔ2f  ＋ 0.5・v2・ｔ2d

ｔ

F ＝ Ft  ＋ vt・K
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条件2. 連続運転推力

負荷やデューティーを考慮した1サイクルの連続運転推力Ftが、アクチュエーターの連続運転許容推力より小さい事を確認します。
なお、1サイクルの中に押付け動作は1回とします。

下記の計算式から１サイクルの連続運転推力Ｆtを算出します。

●  F1a／F2a／F1d／F2dは動作方向によって変化しますので、以下の計算式にて算出してください。

●  平均速度を計算します。平均速度は次式で与えられます。

次に、算出した連続運転推力 Ft と平均速度 vt から、最終連続運転推力を計算します。

係数 K は下表より選択します。

v1 ：アプローチ時の定速の速度
v2 ：戻り時の定速の速度（台形パターン時）
      到達速度（三角パターン時）

［RCS3-RA15R/RA20R のみ］

V

t1a t1f

アプローチ 戻り

t2a t2d twt2f

t

t1d t0 T

算出した連続運転推力 Ft（RA15R、20Rの場合は上記計算式で算出したF）が連続運転許容推力より小さいことをご確認ください。
本製品の連続運転許容推力は以下のとおりです。

条件を満たすことができない場合は、押付け時間を短くする、待機時間を長くする等の対策を講じてください。

※2　RA13Rは、デューティー50%以下で使用してください。

速度

時間
s

mm/s

加速域 定速域 減速域

位置決め
収束時間

位置決め時間

時間
s

速度
mm/s

加速域 減速域

位置決め
収束時間

位置決め時間

②三角パターン

●  t□fは定速移動時間となります。定速移動距離を算出して計算してください。
　 t□f＝ Lc/V　 Lc : 定速移動距離（m）　V : 指令速度（m/s）

● t□dは減速時間となりますが、加速度と減速度が同じなら加速時間と同じになります。

台形パターンと三角パターンの違いは、移動距離を設定速度で動作させた際、到達する速度が設定速度より大きいか小さいかで判断できます。

到達速度（Vmax）＝　　移動距離（m） × 設定加速度（m/s2 ）

　 台形パターンの場合
　 t□a=Vs/a　　Vs : 設定速度（m/s）　a : 指令加速度（m/s2）

※ 定速移動距離 ＝ 移動距離 ー 加速距離 ー 減速距離　　　加速距離（減速距離） = V2/2a

t□d＝V/a　V : 設定速度（台形パターン）または到達速度（三角パターン）（m/s）　a : 指令減速度（m/s2）

設定速度 ＜ 到達速度 → 　台形パターン
設定速度 ＞ 到達速度 → 　三角パターン

　 三角パターンの場合
　 t□a=Vt/a　　 Vt : 到達速度（m/s）　a : 指令加速度（m/s2）

①台形パターン

●  t□aは加速時間になりますが、動作パターンが　台形パターン　三角パターンによって算出方法が異なります。

機種 連続運転許容推力［N］

左記運転パターンについて、
縦軸を推力にして書き直すと、

F

F1a F1f F0 Fw
F2a F2f

F2d

F1d

t

twt2ft2at1a t2dt0t1dt1f T

ｔ2a
ｔ2f
ｔ2d
ｔw

： 加速時間2
： 定速移動時間2
： 減速時間2
： 待機時間

ｔ
ｔ1a
ｔ1f
ｔ1d
ｔ0

： １サイクルの動作時間（s）
： 加速時間1
： 定速移動時間1
： 減速時間1
： 押付け動作時間

F2a
F2f
F2d
Fw

： 加速に必要な推力2
： 定速移動に必要な推力2
： 減速に必要な推力2
： 待機に必要な推力

F1a
F1f
F1d
F0

： 加速に必要な推力1
： 定速移動に必要な推力1
： 減速に必要な推力1
： 押付け動作に必要な推力

Ft ＝ F1a2 × ｔ1a ＋ F1f2× ｔ1f ＋ F1d2 × ｔ1d ＋ F02 × ｔ0 ＋ F2a2 × ｔ2a ＋ F2f2 × ｔ2f ＋ F2d2 × ｔ2d ＋ Fw2 × ｔw

ｔ

水平使用の場合（加速／減速共通）
水平使用　定速移動の場合
水平使用　待機状態の場合
垂直使用　下降時の加速の場合
垂直使用　下降時の定速移動の場合
垂直使用　下降時の減速の場合
垂直使用　上昇時の加速の場合
垂直使用　上昇時の定速移動の場合
垂直使用　上昇時の減速の場合
垂直使用　待機状態の場合

F1a  = Ｆ1d = F2a = F2d =（Ｍ＋m）× d ＋ FS
=  F2f  =  f ＋ FS
=  0
=（Ｍ＋m）× 9.8 －（Ｍ＋m）× d ＋ FS
=（Ｍ＋m）× 9.8 ＋ α（※1） ＋ FS
=（Ｍ＋m）× 9.8 ＋（Ｍ＋m）× d ＋ FS
=（Ｍ＋m）× 9.8 ＋（Ｍ＋m）× d ＋ FS
=（Ｍ＋m）× 9.8 ＋ α（※1） ＋ FS
=（Ｍ＋m）× 9.8 －（Ｍ＋m）・d ＋ FS
=（Ｍ＋m）× 9.8

F1f
FW
F1a
F1f
F1d
F2a
F2f
F2d
FW

M ： 可動部重量(kg)
m ： 積載重量（kg）
d  ： 指令加減速度（m/s2）
α ： 外付けガイドの
　　走行抵抗を考慮した推力
 f  ： 外付けガイド等を取付けた場合に
　　生じる走行抵抗（N）
FS ： RA15R、20Rのみ
      下記表より速度ごとの推力を
      計算に入れてください

アクチュエーター
可動部質量 ： 
　RA6R ： 2.5kg
　RA7R ： 3.5kg
　RA8R ： 4kg
　RA10R ： 5kg
　RA13R ： 9kg
　RA15R ： 10kg
　RA20R ： 18kg

※1 外付けガイド等を取り付けた場合は、走行抵抗fを考慮する必要があります。

RA6R-LCT
RA7R-LCT
RA8R-LCT
RA10R-LCT

RA13R-LCT/LCN（※2）

RA15R-LCT
RA20R-LCT

420
600
1000
2100

リード2.5　5100
リード1.25　10200

13500
22500

機種 係数 K
RA15R
RA20R

150
412.5

RCS3-RA15R RCS3-RA20R
速度［mm/s］ Fs［N］ 速度［mm/s］ Fs［N］
0～180
181～190
191～200
201～210
211～220
221～230
231～240

0
625
1250
1875
2500
3125
3750

0～40
41～50
51～60
61～70
71～80
81～90
91～100
101～110
111～120
121～130
131～140
141～150
151～160
161～170
171～180
181～220

0
1875
3750
5625
7500
9375
11250
13125
15000
16875
18750
20625
22500
24375
26250
27500

vt ＝
0.5・v1・ｔ1a ＋ v1・ｔ1f ＋ 0.5・v1・ｔ1d  ＋ 0.5・v2・ｔ2a ＋ v2・ｔ2f  ＋ 0.5・v2・ｔ2d

ｔ

F ＝ Ft  ＋ vt・K

条件2. 連続運転推力

負荷やデューティーを考慮した1サイクルの連続運転推力Ftが、アクチュエーターの連続運転許容推力より小さい事を確認します。
なお、1サイクルの中に押付け動作は1回とします。

下記の計算式から１サイクルの連続運転推力Ｆtを算出します。

●  F1a／F2a／F1d／F2dは動作方向によって変化しますので、以下の計算式にて算出してください。

●  平均速度を計算します。平均速度は次式で与えられます。

次に、算出した連続運転推力 Ft と平均速度 vt から、最終連続運転推力を計算します。

係数 K は下表より選択します。

v1 ：アプローチ時の定速の速度
v2 ：戻り時の定速の速度（台形パターン時）
      到達速度（三角パターン時）

［RCS3-RA15R/RA20R のみ］

V

t1a t1f

アプローチ 戻り

t2a t2d twt2f

t

t1d t0 T

算出した連続運転推力 Ft（RA15R、20Rの場合は上記計算式で算出したF）が連続運転許容推力より小さいことをご確認ください。
本製品の連続運転許容推力は以下のとおりです。

条件を満たすことができない場合は、押付け時間を短くする、待機時間を長くする等の対策を講じてください。

※2　RA13Rは、デューティー50%以下で使用してください。

速度

時間
s

mm/s

加速域 定速域 減速域

位置決め
収束時間

位置決め時間

時間
s

速度
mm/s

加速域 減速域

位置決め
収束時間

位置決め時間

②三角パターン

●  t□fは定速移動時間となります。定速移動距離を算出して計算してください。
　 t□f＝ Lc/V　 Lc : 定速移動距離（m）　V : 指令速度（m/s）

● t□dは減速時間となりますが、加速度と減速度が同じなら加速時間と同じになります。

台形パターンと三角パターンの違いは、移動距離を設定速度で動作させた際、到達する速度が設定速度より大きいか小さいかで判断できます。

到達速度（Vmax）＝　　移動距離（m） × 設定加速度（m/s2 ）

　 台形パターンの場合
　 t□a=Vs/a　　Vs : 設定速度（m/s）　a : 指令加速度（m/s2）

※ 定速移動距離 ＝ 移動距離 ー 加速距離 ー 減速距離　　　加速距離（減速距離） = V2/2a

t□d＝V/a　V : 設定速度（台形パターン）または到達速度（三角パターン）（m/s）　a : 指令減速度（m/s2）

設定速度 ＜ 到達速度 → 　台形パターン
設定速度 ＞ 到達速度 → 　三角パターン

　 三角パターンの場合
　 t□a=Vt/a　　 Vt : 到達速度（m/s）　a : 指令加速度（m/s2）

①台形パターン

●  t□aは加速時間になりますが、動作パターンが　台形パターン　三角パターンによって算出方法が異なります。

機種 連続運転許容推力［N］

左記運転パターンについて、
縦軸を推力にして書き直すと、

F

F1a F1f F0 Fw
F2a F2f

F2d

F1d

t

twt2ft2at1a t2dt0t1dt1f T

ｔ2a
ｔ2f
ｔ2d
ｔw

： 加速時間2
： 定速移動時間2
： 減速時間2
： 待機時間

ｔ
ｔ1a
ｔ1f
ｔ1d
ｔ0

： １サイクルの動作時間（s）
： 加速時間1
： 定速移動時間1
： 減速時間1
： 押付け動作時間

F2a
F2f
F2d
Fw

： 加速に必要な推力2
： 定速移動に必要な推力2
： 減速に必要な推力2
： 待機に必要な推力

F1a
F1f
F1d
F0

： 加速に必要な推力1
： 定速移動に必要な推力1
： 減速に必要な推力1
： 押付け動作に必要な推力

Ft ＝ F1a2 × ｔ1a ＋ F1f2× ｔ1f ＋ F1d2 × ｔ1d ＋ F02 × ｔ0 ＋ F2a2 × ｔ2a ＋ F2f2 × ｔ2f ＋ F2d2 × ｔ2d ＋ Fw2 × ｔw

ｔ

水平使用の場合（加速／減速共通）
水平使用　定速移動の場合
水平使用　待機状態の場合
垂直使用　下降時の加速の場合
垂直使用　下降時の定速移動の場合
垂直使用　下降時の減速の場合
垂直使用　上昇時の加速の場合
垂直使用　上昇時の定速移動の場合
垂直使用　上昇時の減速の場合
垂直使用　待機状態の場合

F1a  = Ｆ1d = F2a = F2d =（Ｍ＋m）× d ＋ FS
=  F2f  =  f ＋ FS
=  0
=（Ｍ＋m）× 9.8 －（Ｍ＋m）× d ＋ FS
=（Ｍ＋m）× 9.8 ＋ α（※1） ＋ FS
=（Ｍ＋m）× 9.8 ＋（Ｍ＋m）× d ＋ FS
=（Ｍ＋m）× 9.8 ＋（Ｍ＋m）× d ＋ FS
=（Ｍ＋m）× 9.8 ＋ α（※1） ＋ FS
=（Ｍ＋m）× 9.8 －（Ｍ＋m）・d ＋ FS
=（Ｍ＋m）× 9.8

F1f
FW
F1a
F1f
F1d
F2a
F2f
F2d
FW

M ： 可動部重量(kg)
m ： 積載重量（kg）
d  ： 指令加減速度（m/s2）
α ： 外付けガイドの
　　走行抵抗を考慮した推力
 f  ： 外付けガイド等を取付けた場合に
　　生じる走行抵抗（N）
FS ： RA15R、20Rのみ
      下記表より速度ごとの推力を
      計算に入れてください

アクチュエーター
可動部質量 ： 
　RA6R ： 2.5kg
　RA7R ： 3.5kg
　RA8R ： 4kg
　RA10R ： 5kg
　RA13R ： 9kg
　RA15R ： 10kg
　RA20R ： 18kg

※1 外付けガイド等を取り付けた場合は、走行抵抗fを考慮する必要があります。

RA6R-LCT
RA7R-LCT
RA8R-LCT
RA10R-LCT

RA13R-LCT/LCN（※2）

RA15R-LCT
RA20R-LCT

420
600
1000
2100

リード2.5　5100
リード1.25　10200

13500
22500

機種 係数 K
RA15R
RA20R

150
412.5

RCS3-RA15R RCS3-RA20R
速度［mm/s］ Fs［N］ 速度［mm/s］ Fs［N］
0～180
181～190
191～200
201～210
211～220
221～230
231～240

0
625
1250
1875
2500
3125
3750

0～40
41～50
51～60
61～70
71～80
81～90
91～100
101～110
111～120
121～130
131～140
141～150
151～160
161～170
171～180
181～220

0
1875
3750
5625
7500
9375
11250
13125
15000
16875
18750
20625
22500
24375
26250
27500

vt ＝
0.5・v1・ｔ1a ＋ v1・ｔ1f ＋ 0.5・v1・ｔ1d  ＋ 0.5・v2・ｔ2a ＋ v2・ｔ2f  ＋ 0.5・v2・ｔ2d

ｔ

F ＝ Ft  ＋ vt・K

RCS3ɾRCS2シリーζ サーϘプレス仕様（ロードηル͖）
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本機を使用する場合は、以下の3つの条件を満たす必要があります。

条件1.　押付け時間が決められている時間以下であること
条件2.　動作デューティーが、動作条件（搬送質量、速度）による使用可能なデューティー比以下であること
条件3.　1サイクルの中に押付け動作は1回であること

■ 選定方法

条件1. 押付け時間

各押付け指令値に対する最大押付け時間は下表のように決められています。押付け時間は必ず下表の時間以下で使用してください。
下表を守らず使用しますと、アクチュエーターに不具合が発生する場合がありますのでご注意ください。

条件2. デューティー比

デューティー比とはアクチュエーターの稼働率（1サイクル中アクチュエーターが動作している時間）をあらわします。
使用可能なデューティー比の目安は動作条件（搬送質量、速度）によって変化します。
1サイクル内で最大となる速度と搬送質量の組合せから、
使用可能なデューティー比の目安を下記グラフで確認し、
使用可能なデューティー比以下で運転してください。

RCS3

RCS3

RA13R

RCS2

90以下
91～100
110
120
130
140
150
160
170
180
190
200

押付け指令値（％） 最大押付け時間（秒）
連続押付け可能

300
118
58
40
30
25
20
16
13
10
9

RA15R 押付け力（kN）

350

300

250

200

150

100

90 100 110 120 130 140 170 180 190 200160150

6.75 7.5 8.25 9 9.75 10.5 12.75 13.5 14.25 151211.25
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押付け指令値（％） 最大押付け時間（秒）
連続押付け可能

300
80
50
36
28
22
18
15
13
11
10

RA20R

RA15R

押付け力（kN）

400

300

350

250

200

150

100

90 100 110 120 130 140 170 180 190 200160150

9 10 11 12 13 14 17 18 19 201615
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（kg）

速度（mm/s）

※上記グラフは、外部回生抵抗を2個取り付けた場合です。 　　
　搬送質量・速度、デューティー比により、回生抵抗ユニット（RESU-35T）の数量を減らすことができます。 　　
　詳細は弊社営業担当までお問い合わせください。 

【垂直設置】

デューティー比
20%
30%
40%
50%
60%
70%
80%
90%
100%

デューティー比
20%
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70%
80%
90%
100%
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【水平設置】

デューティー比
50%以下
60%
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80%
90%
100%

RA20R
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400
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速度（mm/s）

※上記グラフは、外部回生抵抗を2個取付けた場合です。 　　
　搬送質量・速度、デューティー比により、回生抵抗ユニット（RESU-35T）の数量を減らすことができます。 　　
　詳細は弊社営業担当までお問い合わせください。 

【垂直設置】
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【水平設置】
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本機を使用する場合は、以下の3つの条件を満たす必要があります。

条件1.　押付け時間が決められている時間以下であること
条件2.　動作デューティーが、動作条件（搬送質量、速度）による使用可能なデューティー比以下であること
条件3.　1サイクルの中に押付け動作は1回であること

■ 選定方法

条件1. 押付け時間

各押付け指令値に対する最大押付け時間は下表のように決められています。押付け時間は必ず下表の時間以下で使用してください。
下表を守らず使用しますと、アクチュエーターに不具合が発生する場合がありますのでご注意ください。

条件2. デューティー比

デューティー比とはアクチュエーターの稼働率（1サイクル中アクチュエーターが動作している時間）をあらわします。
使用可能なデューティー比の目安は動作条件（搬送質量、速度）によって変化します。
1サイクル内で最大となる速度と搬送質量の組合せから、
使用可能なデューティー比の目安を下記グラフで確認し、
使用可能なデューティー比以下で運転してください。

RCS3

RCS3

RA13R

RCS2

90以下
91～100
110
120
130
140
150
160
170
180
190
200

押付け指令値（％） 最大押付け時間（秒）
連続押付け可能

300
118
58
40
30
25
20
16
13
10
9

RA15R 押付け力（kN）

350

300

250

200

150

100

90 100 110 120 130 140 170 180 190 200160150

6.75 7.5 8.25 9 9.75 10.5 12.75 13.5 14.25 151211.25
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36
28
22
18
15
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10
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※上記グラフは、外部回生抵抗を2個取り付けた場合です。 　　
　搬送質量・速度、デューティー比により、回生抵抗ユニット（RESU-35T）の数量を減らすことができます。 　　
　詳細は弊社営業担当までお問い合わせください。 

【垂直設置】
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【水平設置】
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※上記グラフは、外部回生抵抗を2個取付けた場合です。 　　
　搬送質量・速度、デューティー比により、回生抵抗ユニット（RESU-35T）の数量を減らすことができます。 　　
　詳細は弊社営業担当までお問い合わせください。 

【垂直設置】

0 50 100 150 200 250 300 350 400
0

200

400

600

800

1000

1200

搬
送
質
量

（kg）

速度（mm/s）

【水平設置】
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本機を使用する場合は、以下の3つの条件を満たす必要があります。

条件1.　押付け時間が決められている時間以下であること
条件2.　動作デューティーが、動作条件（搬送質量、速度）による使用可能なデューティー比以下であること
条件3.　1サイクルの中に押付け動作は1回であること

■ 選定方法

条件1. 押付け時間

各押付け指令値に対する最大押付け時間は下表のように決められています。押付け時間は必ず下表の時間以下で使用してください。
下表を守らず使用しますと、アクチュエーターに不具合が発生する場合がありますのでご注意ください。

条件2. デューティー比

デューティー比とはアクチュエーターの稼働率（1サイクル中アクチュエーターが動作している時間）をあらわします。
使用可能なデューティー比の目安は動作条件（搬送質量、速度）によって変化します。
1サイクル内で最大となる速度と搬送質量の組合せから、
使用可能なデューティー比の目安を下記グラフで確認し、
使用可能なデューティー比以下で運転してください。

RCS3

RCS3

RA13R

RCS2

90以下
91～100
110
120
130
140
150
160
170
180
190
200

押付け指令値（％） 最大押付け時間（秒）
連続押付け可能

300
118
58
40
30
25
20
16
13
10
9

RA15R 押付け力（kN）

350
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200

150

100

90 100 110 120 130 140 170 180 190 200160150

6.75 7.5 8.25 9 9.75 10.5 12.75 13.5 14.25 151211.25
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押付け指令値（％） 最大押付け時間（秒）
連続押付け可能
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80
50
36
28
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18
15
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10
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※上記グラフは、外部回生抵抗を2個取り付けた場合です。 　　
　搬送質量・速度、デューティー比により、回生抵抗ユニット（RESU-35T）の数量を減らすことができます。 　　
　詳細は弊社営業担当までお問い合わせください。 
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　搬送質量・速度、デューティー比により、回生抵抗ユニット（RESU-35T）の数量を減らすことができます。 　　
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本機を使用する場合は、以下の3つの条件を満たす必要があります。

条件1.　押付け時間が決められている時間以下であること
条件2.　動作デューティーが、動作条件（搬送質量、速度）による使用可能なデューティー比以下であること
条件3.　1サイクルの中に押付け動作は1回であること

■ 選定方法

条件1. 押付け時間

各押付け指令値に対する最大押付け時間は下表のように決められています。押付け時間は必ず下表の時間以下で使用してください。
下表を守らず使用しますと、アクチュエーターに不具合が発生する場合がありますのでご注意ください。

条件2. デューティー比

デューティー比とはアクチュエーターの稼働率（1サイクル中アクチュエーターが動作している時間）をあらわします。
使用可能なデューティー比の目安は動作条件（搬送質量、速度）によって変化します。
1サイクル内で最大となる速度と搬送質量の組合せから、
使用可能なデューティー比の目安を下記グラフで確認し、
使用可能なデューティー比以下で運転してください。
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　搬送質量・速度、デューティー比により、回生抵抗ユニット（RESU-35T）の数量を減らすことができます。 　　
　詳細は弊社営業担当までお問い合わせください。 
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※上記グラフは、外部回生抵抗を2個取付けた場合です。 　　
　搬送質量・速度、デューティー比により、回生抵抗ユニット（RESU-35T）の数量を減らすことができます。 　　
　詳細は弊社営業担当までお問い合わせください。 
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RCS3ɾRCS2シリーζ ロッドタイプ（ロードηルͳ͠）

ԡ͚ྗͱిྲ੍ྀݶͷ૬ؔਤ�ʢ࠷ऴทʣ

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

技
術
資
料

ớ
ア
イ
エ
イ
ア
イ
Ờ

技
術
資
料

ớ一ൠ
Ờ

ੜ
࢈
த
ࢭ
機
छ

ͱ
ޙ
ܧ
機
छ

چ
型
式
ม

表

1kan_269_284.indd   278 4/2/21   8:15 AM



1-279ɹٕज़ࢿྉ

ٕज़ࢿྉ

ٕज़ࢿྉɹ1-280

ٕज़ࢿྉ

RCS2-RA13R（ロードセルなし）は、下記の計算式の条件の範囲内で
ロッドに負荷をかけることができます。

上記の条件を満たさない場合は、外部にガイドを設けるなどして
ロッドに負荷がかからないようにご配慮願います。

M＋T ≦ 120（N・m）
負荷モーメント　M ＝ Wg × L2
負荷トルク　　　T ＝ Wg × L1

M ≧ Ma + Mｂ + K・Mc

M ： 許容モーメント（下表参照）
Ma、Mb、Mc ： 負荷モーメント（右図参照）
K ： 等価係数
　　RCS3-RA15R ： 0.36
　　RCS3-RA20R ： 0.37

負荷モーメント M（N・m）

負荷トルク

L1（m）
L2（m）

W（kg）

T（N・m）

下記計算式の条件の範囲内で、ロッドに負荷をかけることができます。RA13R

RCS2

RCS3-RA15R/RA20R  下記2つの条件の範囲内で、ロッドに負荷を受けることができます。

条件1.  作用するラジアル荷重が許容最大ラジアル荷重以下であること

条件2.  作用するモーメントが以下の式を満たすこと

RCS3

Ma

Mb

Mc

O：モーメント基準位置
(ロッド中心)

L0：ロッド先端-モーメント基準位置間距離
271.5 + st O：モーメント基準位置

O：モーメント基準位置
(ロッド中心)

L0：ロッド先端-モーメント基準位置間距離
317 + st O：モーメント基準位置

※ g ＝ 重力加速度　9.8
※ L1 = ロッド中心からワーク重心までの距離
※ L2 = アクチュエーター取付面からワーク重心までの距離 ＋ 0.07

条件1.

条件2.

Ϟーϝントબఆࢿྉʢ3$4�・3$4�

RCS3ɾRCS2シリーζ ロッドタイプ（ロードηルͳ͠）
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˙RCS3-RA15R
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σューςΟーൺʹ͍ͭͯ
σューςΟーൺとはアクチュエーターのՔಇʢ α̍イクルதアクチュエーター

がಈ࡞しているؒ࣌ʣをあΒΘします。

ύルεモータータイϓと"$αーボモータータイϓのアクチュエーターͰは、

σューςΟーൺのࢉग़ํ法がҟなりますのͰごҙください。

タイプผデϡーテΟーൺ
RC16Sシリーζ デϡーテΟーൺ

˘��ύϧスϞʔλʔλΠϓ
4"��33"��3"��5"��84"���83"��ʢϞʔλʔスτϨʔτ�Ϟʔλʔંฦ͠ڞ௨ʣ ����

˘��ύϧスϞʔλʔλΠϓ
4"��33"��3"��5"��84"���83"��ʢϞʔλʔスτϨʔτ�Ϟʔλʔંฦ͠ڞ௨ʣ �����άϥϑࢀর

˘��ύϧスϞʔλʔλΠϓ
4"��33"��3"��5"��84"���83"��ʢϞʔλʔスτϨʔτ�Ϟʔλʔંฦ͠ڞ௨ʣ �����άϥϑࢀর

ਪྗύϧスϞʔλʔλΠϓߴ��˘
4"��84"��ʢϞʔλʔスτϨʔτ�Ϟʔλʔંฦ͠ڞ௨ʣ ����

ਪྗύϧスϞʔλʔλΠϓߴ��˘
33"��3"��83"��ʢϞʔλʔスτϨʔτ�Ϟʔλʔંฦ͠ڞ௨ʣ ���

ʻパルスモーターʼ
ύϧスϞʔλʔ༷ʹؔͯ͠ɺσϡʔテΟʔൺ���ˋͰಈ࡞ՄͰ͢ɻ
σϡʔテΟʔൺ੍͕ݶඞཁͳػछɺҎԼΛ֬͝ೝ͍ͩ͘͞ɻ

	%
4�	˘$3
ɺ	%
4�	˘$3
ɺ	%
33�ɺ	%
33�ɺ31ɺ(4ɺ(%ɺ5$ɺ58ɺपғԹ�ʙ��ˆͰσϡʔテΟʔൺ���ˋͰ͢ɻ

RC16S（CR/W）ͷ߹

ECͷ߹

˙ पғԹͱデϡーテΟーൺͷؔ
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モーターストレートモーターストレート

モーター折返し
および(D)WS12
モーター折返し
および(D)WS12

RCS2-RA13R（ロードセルなし）は、下記の計算式の条件の範囲内で
ロッドに負荷をかけることができます。

上記の条件を満たさない場合は、外部にガイドを設けるなどして
ロッドに負荷がかからないようにご配慮願います。

M＋T ≦ 120（N・m）
負荷モーメント　M ＝ Wg × L2
負荷トルク　　　T ＝ Wg × L1

M ≧ Ma + Mｂ + K・Mc

M ： 許容モーメント（下表参照）
Ma、Mb、Mc ： 負荷モーメント（右図参照）
K ： 等価係数
　　RCS3-RA15R ： 0.36
　　RCS3-RA20R ： 0.37

負荷モーメント M（N・m）

負荷トルク

L1（m）
L2（m）

W（kg）

T（N・m）

下記計算式の条件の範囲内で、ロッドに負荷をかけることができます。RA13R

RCS2

RCS3-RA15R/RA20R  下記2つの条件の範囲内で、ロッドに負荷を受けることができます。

条件1.  作用するラジアル荷重が許容最大ラジアル荷重以下であること

条件2.  作用するモーメントが以下の式を満たすこと

RCS3

Ma

Mb

Mc

O：モーメント基準位置
(ロッド中心)

L0：ロッド先端-モーメント基準位置間距離
271.5 + st O：モーメント基準位置

O：モーメント基準位置
(ロッド中心)

L0：ロッド先端-モーメント基準位置間距離
317 + st O：モーメント基準位置

※ g ＝ 重力加速度　9.8
※ L1 = ロッド中心からワーク重心までの距離
※ L2 = アクチュエーター取付面からワーク重心までの距離 ＋ 0.07
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σューςΟーൺʹ͍ͭͯ

σϡʔςΟʔʹ͍ͭͯ�ʢ�ทʣ
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⨐ IS（P）B/SSPA/IS（P）A/IS（P）DB/NSA/NS/IS（P）DBCR/SSPDACR/IS（P）DACR/RCS4/RCS3/TTAシリーズの߹
ɹ্هରԠػछɺఆ֨Ҏ্ͷՃݮͰ༻Ͱ͖·͢ɻ
ɹྩࢦՃݮʹΑΓɺ༻͢Δࢉग़͕ࣜҟͳΓ·͢ɻ

ʢ�ʣྩࢦՃݮ͕ఆ֨ՃݮҎԼͷ߹ɺ্ �ɻ͍ͩͯ͘͞͠༺ग़ࣜ⡣Λࢉͷه
ɹ��
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ɹʹ
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σϡʔςΟʔʹ͍ͭͯ�ʢ�ทʣ

ʻACαーボモーターʼ
࡞ՄͳσϡʔテΟʔൺͷ҆ಈ༺ ʢ݅ൖૹ࣭ྔɺՃݮʣʹ ΑͬͯมԽ͠·͢ͷͰɺ
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ٕज़ࢿྉٕज़ࢿྉ
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ٕज़ࢿྉٕज़ࢿྉ

Ψイυઌにかかるՙॏと、ͦ の࣌のたΘみྔの૬ؔਤͰす。

ラジΞルՙॏͱઌͨΘΈྔ

RCA2CR/W-(S3NBλΠプ RCA2CR/W-(S4NBλΠプ RCS2CR/W-(S5NBλΠプ

RCA2CR/W-(D3NBλΠプ（ダϒルΨイドʪॎʫ仕様） RCA2CR/W-(D4NBλΠプ（ダϒルΨイドʪॎʫ仕様） RCS2CR/W-(D5NBλΠプ（ダϒルΨイドʪॎʫ仕様）

RCA2CR/W-(D3NBλΠプ（ダϒルΨイドʪԣʫ仕様） RCA2CR/W-(D4NBλΠプ（ダϒルΨイドʪԣʫ仕様） RCS2CR/W-(D5NBλΠプ（ダϒルΨイドʪԣʫ仕様）

RCA2CR/W-SD3NBλΠプ（ダϒルΨイドʪॎʫ仕様） RCA2CR/W-SD4NBλΠプ（ダϒルΨイドʪॎʫ仕様） RCS2CR/W-SD5NBλΠプ（ダϒルΨイドʪॎʫ仕様）

RCA2CR/W-SD3NBλΠプ（ダϒルΨイドʪԣʫ仕様） RCA2CR/W-SD4NBλΠプ（ダϒルΨイドʪԣʫ仕様） RCS2CR/W-SD5NBλΠプ（ダϒルΨイドʪԣʫ仕様）

˙シングルΨイドタイプ ˙ダϒルΨイドタイプ
  ʪॎʫ

  ʪԣʫ
˞	シンάルΨΠド༷ɺ
ɹ্ԼํͷՙॏҎ֎
ɹड͚ΒΕ·ͤΜɻ
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1-295ɹٕज़ࢿྉ

ٕज़ࢿྉٕज़ࢿྉ

ϥδΞϧՙॏ

τϧΫʢ.Dʣ

ラδアルγϦンμーڐ༰ෛՙ࣭ྔબఆࢿྉʢ&$ʣ
ラジアルγϦンダーは、ຊମにϦχアΨイυを内ଂしているたΊ、ロッυにラジアルՙॏ・モーϝントՙॏをか͚たঢ়ଶͰ
Ͱ༺ ま͖す。ڐ容Ͱ る͖ラジアルՙॏ・モーϝントՙॏは以下の̏ ͭの݅をશてຬたす߹Ͱす。

λΠϓ
ϩουઌ�੩త
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1� ロッドʹ作用͢ΔラジΞルՙॏ͕ڐ༰ҎԼͰ͋Δ͜ͱ

2� ロッドʹ作用͢Δトルク（.D）͕ ༰ҎԼͰ͋Δ͜ͱڐ
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ٕज़ࢿྉɹ1-296

ٕज़ࢿྉٕज़ࢿྉ

.D

.C

S5	�	L Φフセットج४Ґஔ
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3� ロッドʹ作用͢ΔՁՙॏ͕ڐ༰ҎԼͰ͋Δ͜ͱ
ɹ ՁՙॏɺҎԼͷ式ͰٻΊ·͢ɻ
ɹ ɹՁՙॏ � .B ɾ ,B � .C ɾ ,C � .D ɾ ,D

.Bɺ.Cɺ.D ： モーϝントՙॏ

モーϝントɹオϑηットج४Ґஔ

	͝ҙ
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1-297ɹٕज़ࢿྉ

ٕज़ࢿྉٕज़ࢿྉ

【水平取付  平置き】 【水平取付  横立て】

許容荷重の算出の条件
加減速によるモーメントを考慮した、ガイド走行寿命5000kmとなる負荷質量。 （加速度1G、速度500mm/s）

■RCP6-RRAシリーズ　水平取付　許容負荷質量

取付  横立て】

dz dx

オフセット距離
dx

張出し距離
dz

負荷
m

取付  平置き】

P6-RRAシリーズ　水平取付 許容負

dz dx

オフセット距離
dx

張出し距離
dz

負荷
m

＜オフセット0mm／張出し距離0mm＞
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＜オフセット0mm／張出し距離50mm＞
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＜オフセット0mm／張出し距離100mm＞
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＜オフセット100mm／張出し距離0mm＞
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＜オフセット100mm／張出し距離50mm＞
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＜オフセット100mm／張出し距離100mm＞

ストローク（mm）
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上記はグラフデータが活きています

ラジアルγϦンダーはΨイυを内ଂしていますのͰ、֎͚ΨイυなしͰもロッυにҰ定のෛՙをか͚る͜とがͰ͖ます。
。রくださいࢀ容Մなෛՙ࣭ྔにͭいては、下記のάラϑをごڐ
ঘ、ಈ࡞にඞཁな݅がڐ容ෛՙを͑た߹は、ڪれೖりますが֎͚Ψイυのซ༻を͓ئいたします。

ラδアルγϦンμーڐ༰ෛՙ࣭ྔબఆࢿྉ	3$
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【水平取付け  平置き】 【水平取付け  横立て】

■RCP6（S）-WRAシリーズ　許容負荷質量　※RCP6（S）Wはリードにより異なる場合があります。

負荷重心

ロッド先端
オフセット距離

上記はグラフデータが活きています

平置き】

【水平取付け  平置き】

負荷重心

ロッド先端
張出し距離

【垂直取付け】

負荷重心

ロッド先端
偏心距離

負荷重心

ロッド先端
オフセット距離

横立て】

＜オフセット0mm／張出し距離100mm以下＞

■ RCP6（S）-WRA10/WRA12

ストローク（mm）
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＜オフセット0mm／張出し距離100mm以下＞

■ RCP6（S）-WRA14/WRA16
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＜オフセット100mm／張出し距離100mm以下＞
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＜オフセット150mm／張出し距離100mm以下＞

ストローク（mm）
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質
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（kg）

WRA16
WRA14

＜垂直取付け　許容負荷質量＞

■ RCP6（S）-WRA10

偏心距離（mm）
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＜垂直取付け　許容負荷質量＞

■ RCP6（S）-WRA12

偏心距離（mm）
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＜垂直取付け　許容負荷質量＞

■ RCP6（S）-WRA14

偏心距離（mm）

許
容
負
荷
質
量

（kg）

0 50 100 1500

5

10

15

20

25

30
＜垂直取付け　許容負荷質量＞

■ RCP6（S）-WRA16
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【垂直取付】

許容荷重の算出の条件
加減速によるモーメントを考慮した、
ガイド走行寿命5000kmとなる負荷質量。 
（加速度0.5G、速度500mm/s）

■RCP6（S）-RRAシリーズ　垂直取付　許容負荷質量　※RCP6（S）Wはリードにより異なる場合があります。

dz

dy dx

許容荷重の算出の条件
加減速によるモーメントを考
ガイド走行寿命5000kmと
（加速度0.5G、速度500m

6（S）Wはリ ドにより異なる場合があります。

x

dy
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）-RRAシリーズ　垂直取付 許容負荷質量 ※RCP荷質量　※RCP
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＜垂直取付　許容負荷質量＞
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＜垂直取付　許容負荷質量＞

■ RCP6（S）-RRA6
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＜垂直取付　許容負荷質量＞

■ RCP6（S）-RRA7

偏心距離（mm）

許
容
負
荷
質
量

（kg）

0 25 50 75 100 125 1500

5

10

15

20

25

30
リード4
リード8
リード16
リード24

＜垂直取付　許容負荷質量＞
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■ RCP6（S）-RRA8

リード5
リード10
リード10（RCP6（S）W）
リード20
リード20（RCP6（S）W）

WRA16C ： 36.5kg
WRA16R ： 34.5kg

許容荷重の算出の条件 ： 加速度によるモーメントを考慮したガイド走行寿命5,000kmとなる負荷重量（加速度1G、速度500m/s ※WRA16タイプは加速度0.2G、速度500m/s）。

リード3
リード6

リード3（RCP6（S）W）
リード6（RCP6（S）W）

リード4
リード8

リード4（RCP6（S）W）
リード8（RCP6（S）W）

リード2.5
リード5 リード5（RCP6（S）W）
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【水平取付  平置き】 【水平取付  横立て】

許容荷重の算出の条件
加減速によるモーメントを考慮した、ガイド走行寿命5000kmとなる負荷質量。 （加速度1G、速度500mm/s）

■RCP6-RRAシリーズ　水平取付　許容負荷質量

取付  横立て】

dz dx

オフセット距離
dx

張出し距離
dz

負荷
m

取付  平置き】

P6-RRAシリーズ　水平取付 許容負

dz dx

オフセット距離
dx

張出し距離
dz

負荷
m
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上記はグラフデータが活きています
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【水平取付け  平置き】 【水平取付け  横立て】

■RCP6（S）-WRAシリーズ　許容負荷質量　※RCP6（S）Wはリードにより異なる場合があります。

負荷重心

ロッド先端
オフセット距離

上記はグラフデータが活きています

平置き】

【水平取付け  平置き】

負荷重心

ロッド先端
張出し距離

【垂直取付け】

負荷重心

ロッド先端
偏心距離

負荷重心

ロッド先端
オフセット距離

横立て】

＜オフセット0mm／張出し距離100mm以下＞
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＜オフセット0mm／張出し距離100mm以下＞
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＜垂直取付け　許容負荷質量＞
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＜垂直取付け　許容負荷質量＞

■ RCP6（S）-WRA12
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＜垂直取付け　許容負荷質量＞

■ RCP6（S）-WRA14
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＜垂直取付け　許容負荷質量＞

■ RCP6（S）-WRA16
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【垂直取付】

許容荷重の算出の条件
加減速によるモーメントを考慮した、
ガイド走行寿命5000kmとなる負荷質量。 
（加速度0.5G、速度500mm/s）

■RCP6（S）-RRAシリーズ　垂直取付　許容負荷質量　※RCP6（S）Wはリードにより異なる場合があります。

dz

dy dx

許容荷重の算出の条件
加減速によるモーメントを考
ガイド走行寿命5000kmと
（加速度0.5G、速度500m

6（S）Wはリ ドにより異なる場合があります。
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＜垂直取付　許容負荷質量＞

■ RCP6（S）-RRA4
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＜垂直取付　許容負荷質量＞

■ RCP6（S）-RRA6
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＜垂直取付　許容負荷質量＞

■ RCP6（S）-RRA7
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＜垂直取付　許容負荷質量＞
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■ RCP6（S）-RRA8

リード5
リード10
リード10（RCP6（S）W）
リード20
リード20（RCP6（S）W）

WRA16C ： 36.5kg
WRA16R ： 34.5kg

許容荷重の算出の条件 ： 加速度によるモーメントを考慮したガイド走行寿命5,000kmとなる負荷重量（加速度1G、速度500m/s ※WRA16タイプは加速度0.2G、速度500m/s）。

リード3
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リード3（RCP6（S）W）
リード6（RCP6（S）W）

リード4
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リード5 リード5（RCP6（S）W）
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【水平取付け  平置き】 【水平取付け  横立て】

■RCP6（S）-WRAシリーズ　許容負荷質量　※RCP6（S）Wはリードにより異なる場合があります。

負荷重心

ロッド先端
オフセット距離

上記はグラフデータが活きています

平置き】

【水平取付け  平置き】

負荷重心

ロッド先端
張出し距離

【垂直取付け】

負荷重心

ロッド先端
偏心距離

負荷重心

ロッド先端
オフセット距離

横立て】

＜オフセット0mm／張出し距離100mm以下＞
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＜垂直取付け　許容負荷質量＞
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＜垂直取付け　許容負荷質量＞

■ RCP6（S）-WRA12
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＜垂直取付け　許容負荷質量＞

■ RCP6（S）-WRA14
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＜垂直取付け　許容負荷質量＞

■ RCP6（S）-WRA16
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【垂直取付】

許容荷重の算出の条件
加減速によるモーメントを考慮した、
ガイド走行寿命5000kmとなる負荷質量。 
（加速度0.5G、速度500mm/s）

■RCP6（S）-RRAシリーズ　垂直取付　許容負荷質量　※RCP6（S）Wはリードにより異なる場合があります。

dz

dy dx

許容荷重の算出の条件
加減速によるモーメントを考
ガイド走行寿命5000kmと
（加速度0.5G、速度500m

6（S）Wはリ ドにより異なる場合があります。
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＜垂直取付　許容負荷質量＞

■ RCP6（S）-RRA4
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＜垂直取付　許容負荷質量＞
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＜垂直取付　許容負荷質量＞

■ RCP6（S）-RRA7
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＜垂直取付　許容負荷質量＞
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■ RCP6（S）-RRA8

リード5
リード10
リード10（RCP6（S）W）
リード20
リード20（RCP6（S）W）

WRA16C ： 36.5kg
WRA16R ： 34.5kg

許容荷重の算出の条件 ： 加速度によるモーメントを考慮したガイド走行寿命5,000kmとなる負荷重量（加速度1G、速度500m/s ※WRA16タイプは加速度0.2G、速度500m/s）。

リード3
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【水平取付け  平置き】 【水平取付け  横立て】
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許容荷重の算出の条件
加減速によるモーメントを考慮した、ガイド走行寿命5000kmとなる負荷質量。 （加速度1G、速度500mm/s）■RCP5／RCP4　水平取付け　許容負荷質量
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【垂直取付】

許容荷重の算出の条件
加減速によるモーメントを考慮した、
ガイド走行寿命5000kmとなる負荷質量。 
（加速度0.5G、速度500mm/s）

■RCP5／RCP4　垂直取付　許容負荷質量取付け  横立て】
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テーブルタイプの許容負荷質量は、機械的な制限によりストロークが長くなると低下します。

許容荷重の算出の条件 ： 加速度によるモーメントを考慮したガイド走行寿命5,000kmとなる負荷重量（加速度0.5G、速度500m/s ※WRA16タイプは加速度0.2G、速度500m/s）。
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【垂直取付】

許容荷重の算出の条件
加減速によるモーメントを考慮した、
ガイド走行寿命5000kmとなる負荷質量。 
（加速度0.5G、速度500mm/s）

■RCP6（S）-RRAシリーズ　垂直取付　許容負荷質量　※RCP6（S）Wはリードにより異なる場合があります。
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許容荷重の算出の条件 ： 加速度によるモーメントを考慮したガイド走行寿命5,000kmとなる負荷重量（加速度1G、速度500m/s ※WRA16タイプは加速度0.2G、速度500m/s）。
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許容荷重の算出の条件
加減速によるモーメントを考慮した、ガイド走行寿命5000kmとなる負荷質量。 （加速度1G、速度500mm/s）■RCP5／RCP4　水平取付け　許容負荷質量
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【垂直取付】

許容荷重の算出の条件
加減速によるモーメントを考慮した、
ガイド走行寿命5000kmとなる負荷質量。 
（加速度0.5G、速度500mm/s）

■RCP5／RCP4　垂直取付　許容負荷質量取付け  横立て】
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テーブルタイプの許容負荷質量は、機械的な制限によりストロークが長くなると低下します。

許容荷重の算出の条件 ： 加速度によるモーメントを考慮したガイド走行寿命5,000kmとなる負荷重量（加速度0.5G、速度500m/s ※WRA16タイプは加速度0.2G、速度500m/s）。
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許容荷重の算出の条件
加減速によるモーメントを考慮した、ガイド走行寿命5000kmとなる負荷質量。 （加速度1G、速度500mm/s）■RCP5／RCP4　水平取付け　許容負荷質量
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【垂直取付】

許容荷重の算出の条件
加減速によるモーメントを考慮した、
ガイド走行寿命5000kmとなる負荷質量。 
（加速度0.5G、速度500mm/s）

■RCP5／RCP4　垂直取付け　許容負荷質量取付け  横立て】
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テーブルタイプの許容負荷質量は、機械的な制限によりストロークが長くなると低下します。

許容荷重の算出の条件 ： 加速度によるモーメントを考慮したガイド走行寿命5,000kmとなる負荷重量（加速度0.5G、速度500m/s ※WRA16タイプは加速度0.2G、速度500m/s）。
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【垂直取付け】
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許容荷重の算出の条件加減速によるモーメントを考慮した、ガイド走行寿命5000kmとなる負荷質量。 
（RA10C ： 加速度0.04G、速度250mm/s）
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許容荷重の算出の条件
加減速によるモーメントを考慮した、ガイド走行寿命5000kmとなる負荷質量。 （加速度1G、速度500mm/s）■RCP5／RCP4　水平取付け　許容負荷質量
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【垂直取付】

許容荷重の算出の条件
加減速によるモーメントを考慮した、
ガイド走行寿命5000kmとなる負荷質量。 
（加速度0.5G、速度500mm/s）

■RCP5／RCP4　垂直取付け　許容負荷質量取付け  横立て】
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テーブルタイプの許容負荷質量は、機械的な制限によりストロークが長くなると低下します。

許容荷重の算出の条件 ： 加速度によるモーメントを考慮したガイド走行寿命5,000kmとなる負荷重量（加速度0.5G、速度500m/s ※WRA16タイプは加速度0.2G、速度500m/s）。
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RCP5W-RA10C

許容荷重の算出の条件加減速によるモーメントを考慮した、ガイド走行寿命5000kmとなる負荷質量。 
（RA10C ： 加速度0.04G、速度250mm/s）
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【水平取付け  平置き】 【水平取付け  横立て】

■RCS4-RRAシリーズ　水平取付け　許容負荷質量

取付け  横立て】

dz dx

オフセット距離
dx

張出し距離
dz

負荷
m

取付け  平置き】

S4-RRAシリーズ　水平取付け　許容

dz dx

オフセット距離
dx

張出し距離
dz

負荷
m

■ RCS4-RRA4

■ RCS4-RRA6

■ RCS4-RRA7

■ RCS4-RRA8

上記はグラフデータが活きています
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ラδアルγϦンμーڐ༰ෛՙ࣭ྔબఆࢿྉʢ3$ʣ

上記はグラフデータが活きています

【垂直取付】

許容荷重の算出の条件
加減速によるモーメントを考慮した、
ガイド走行寿命5000kmとなる負荷質量。 
（加速度0.5G、速度500mm/s）

■RCS4-RRAシリーズ　垂直取付け　許容負荷質量

dz

dy dx

許容荷重の算出の条件
加減速によるモーメントを考
ガイド走行寿命5000kmと
（加速度0.5G、速度500m

x

dy

偏心距離
dy

負荷
m

dz

dy dx

【垂直取付】

RAシリーズ　垂直取付け　許容負荷質量質量

dz

dy dx

偏
負荷
m

dz

dy dx

dx

偏心距離
dx

負荷
m

■ RCS4-RRA4 ■ RCS4-RRA6

■ RCS4-RRA7 ■ RCS4-RRA8

垂直取付け　許容負荷質量

オフセット距離[mm]
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【水平取付け  平置き】 【水平取付け  横立て】

■RCS4-RRAシリーズ　水平取付け　許容負荷質量

取付け  横立て】

dz dx

オフセット距離
dx

張出し距離
dz

負荷
m

取付け  平置き】

S4-RRAシリーズ　水平取付け　許容

dz dx

オフセット距離
dx

張出し距離
dz

負荷
m

■ RCS4-RRA4

■ RCS4-RRA6

■ RCS4-RRA7

■ RCS4-RRA8

上記はグラフデータが活きています
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上記はグラフデータが活きています

【垂直取付】

許容荷重の算出の条件
加減速によるモーメントを考慮した、
ガイド走行寿命5000kmとなる負荷質量。 
（加速度0.5G、速度500mm/s）

■RCS4-RRAシリーズ　垂直取付け　許容負荷質量

dz

dy dx

許容荷重の算出の条件
加減速によるモーメントを考
ガイド走行寿命5000kmと
（加速度0.5G、速度500m
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dy
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dy
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dz

dy dx

【垂直取付】

RAシリーズ　垂直取付け　許容負荷質量質量

dz

dy dx

偏
負荷
m

dz

dy dx
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dx

負荷
m

■ RCS4-RRA4 ■ RCS4-RRA6

■ RCS4-RRA7 ■ RCS4-RRA8

垂直取付け　許容負荷質量

オフセット距離[mm]
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【水平取付け  平置き】 【水平取付け  横立て】

■RCS4-WRAシリーズ　水平取付け　許容負荷質量

負荷重心

ロッド先端
オフセット距離

平置き】

負荷重心

ロッド先端
オフセット距離

横立て】

オフセット＝0mm/50mm/100mm
張出し＝100mm以下

■RCS4-WRAシリーズ　垂直取付け　許容負荷質量

【垂直取付け】

負荷重心

ロッド先端
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張出し＝100mm以下
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【水平取付け  平置き】
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■ RCS4-TA4（水平） ■ RCS4-TA4（横立て）

■（テーブルタイプ）RCS4-TAシリーズ　水平取付け　許容負荷質量
テーブルタイプの許容負荷質量は、機械的な制限によりストロークが長くなると低下します。
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■  RCS4-TA6（水平） ■ RCS4-TA6（横立て）
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■（テーブルタイプ）RCS4-TAシリーズ　垂直取付け　許容負荷質量
テーブルタイプの許容負荷質量は、機械的な制限によりストロークが長くなると低下します。
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【水平取付け  平置き】 【水平取付け  横立て】

■RCS4-WRAシリーズ　水平取付け　許容負荷質量

負荷重心

ロッド先端
オフセット距離

平置き】

負荷重心

ロッド先端
オフセット距離

横立て】

オフセット＝0mm/50mm/100mm
張出し＝100mm以下

■RCS4-WRAシリーズ　垂直取付け　許容負荷質量

【垂直取付け】

負荷重心

ロッド先端
偏心距離

オフセット＝0mm/50mm/100mm
張出し＝100mm以下
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ຎࡲЖ
W（NH）

'/3 '/3

'/3

ඞཁྗ࣋ɺൖૹͰ͖Δ
ϫʔΫ࣭ྔͷ֬ೝ

खॱ1

ϑΟンΨʔʹֻ͔Δ֎ྗͷ֬ೝ

खॱ3

࣋ڑͷ֬ೝ

खॱ2

ඞཁྗ࣋ɺൖૹͰ͖ΔϫʔΫ࣭ྔͷ֬ೝखॱ1

࣋ڑͷ֬ೝखॱ2

ྗ࣋ʹΑΔຎྗࡲͰϫʔΫΛάϦοϓ͢Δ߹ɺඞཁྗ࣋ԼهͷΑ͏ʹࢉग़͠·͢ɻ

'�ɿ�ྗ࣋�ʢ/ʣʜʜ֤ϑΟンΨʔԡ͚ྗͷ߹ܭ
Ж�ɿ�ϑΟンΨʔΞλονメンτͱϫʔΫؒͷ੩ຎࡲ
Nɿ�ϫʔΫ࣭ྔ�ʢLHʣ
H�ɿ�ॏྗՃ�ʢ����N�T�ʣ

˔ϫʔΫΛ੩తʹ࣋͠ɺϫʔΫ͕མԼ͠ͳ͍݅

Ж̛̓ ̬
NH
Ж

̛̓

NH
Ж

̛̓ 2̫（҆全）

NH
0�1ʙ0�2

̛̓ 2̫ （́10ʙ20）̫ NH

˔ຎࡲЖ���ʙ���ͷ࣌

ᶃ ௨ৗൖૹの߹

ᶄ ϫークҠૹ࣌ʹେきͳՃݮɺিܸ力͕ՃΘΔ߹
ॏྗʹՃ͞Εͯ͞Βʹ͕ྗੑ׳͍ڧϫʔΫʹಇ͖·͢ɻ
͜ͷΑ͏ͳ߹͞Βʹ҆શΛେ͖͘ͱͬͯػछΛબఆ͍ͯͩ͘͠͞ɻ

௨ৗのϫークൖૹの߹

ඞཁྗ࣋ɹɹɹɹɹɹ�ϫʔΫ࣭ྔͷ10ʙ20ഒ以上
ൖૹग़དྷΔϫʔΫ࣭ྔ�ɹ�ྗ࣋ͷ1/10ʙ1/20以Լ

࣋ڑ੍͕ൣݶғͰ͋ͬͯɺϑΟンΨʔΞλονメンτग़དྷΔ͚ͩখܗɺܰ ྔʹ͍ͯͩ͘͠͞ɻ
ϑΟンΨʔ͕͘େ͖͍߹ɺ࣭ ྔ͕େ͖͍߹ɺ։ด࣌ͷྗੑ׳ͱ͛ۂϞʔメンτʹ
ΑΓɺੑ ԼΨΠυ෦ʹѱӨڹΛ༩͑Δ߹͕͋Γ·͢ɻ

˔௨ৗൖૹʹ͓͚Δਪ҆શ ͱ̎͢Δͱඞཁྗ࣋
W（NH）

ຎࡲ	Ж

'/2'/2

େきͳՃݮɺিܸ͕ՃΘΔ߹

ඞཁྗ࣋ɹɹɹɹɹɹ�ϫʔΫ࣭ྔͷ30ʙ50ഒ以上
ൖૹग़དྷΔϫʔΫ࣭ྔ�ɹ�ྗ࣋ͷ1/30ʙ1/50以Լ
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ϑΟンΨʔʢ௺ʣऔ͚໘͔Β࣋ϙΠンτ·ͰͷڑʢL1ɺL2ʣΛԼهͷൣғͱͳΔΑ͏ʹ͝༻͍ͩ͘͞ɻ
ҼͱͳΓ·͢ɻݪ͢΅ٴΛڹɺण໋ʹѱӨͯ͠༺࡞ͼ෦メΧʹաେͳϞʔメンτ͕ٴғΛ͑ͨ߹ɺϑΟンΨʔಈ෦ൣݶ੍

スϥΠυλΠプ

ᶃ ਨํڐ༰ՙॏ
֤ϑΟンΨʔʹֻ͔Δਨํڐ༰ՙॏ͕ڐ༰ҎԼͰ͋Δ͜ͱΛ
֬ೝ͍ͯͩ͘͠͞ɻ

ϑΟンΨʔʹֻ͔Δ֎ྗͷ֬ೝखॱ3

。ෛ荷ϙΠンτはϑΟンΨーにかかるෛ荷の位置をࣔしますه্˞
　ෛ荷のछྨにより位置はҟなります。
　　・࣋力によるෛ荷ɿ࣋ϙΠンτ
　　・重力によるෛ荷ɿ重৺位置
　　・Ҡ動時のੑ׳力、ટճ時のԕ৺力ɿ重৺位置

　ෛ荷モーϝンτはෛ荷のछྨຖにࢉܭした合ܭ値となります。

˞ϑΟンΨʔͷॏྔٴͼϫʔΫॏྔ֎ྗͷҰ෦ͱͳΓ·͢ɻ
ɹຢϫʔΫΛͨ࣋͠ঢ়ଶͰάϦούʔΛટճͤͨ࣌͞ͷԕ৺ྗɺ
Ҡಈ࣌ͷՃݮʹΑΔྗੑ׳௺ʹֻ͔Δ֎ྗͱͳΓ·͢ɻ
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άϦッύーબఆํ๏

˞ ੩ຎࡲがେきい΄ͲൖૹできるϫーΫ࣭ྔはେきくなりますが、
҆શをݟて1�ʙ2�ഒҎ্の࣋力がಘられるよ͏な機छをબし
てԼさい。

。ঢ়と࣭ྔの҆は、1-31�ϖーδをご参照くださいܗのࡌੵ˞
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ඞཁྗ࣋ɺൖૹͰ͖Δ
ϫʔΫ࣭ྔͷ֬ೝ

खॱ1

ϑΟンΨʔʹֻ͔Δ֎ྗͷ֬ೝ

खॱ3

࣋ڑͷ֬ೝ

खॱ2

ඞཁྗ࣋ɺൖૹͰ͖ΔϫʔΫ࣭ྔͷ֬ೝखॱ1

࣋ڑͷ֬ೝखॱ2

ྗ࣋ʹΑΔຎྗࡲͰϫʔΫΛάϦοϓ͢Δ߹ɺඞཁྗ࣋ԼهͷΑ͏ʹࢉग़͠·͢ɻ

'�ɿ�ྗ࣋�ʢ/ʣʜʜ֤ϑΟンΨʔԡ͚ྗͷ߹ܭ
Ж�ɿ�ϑΟンΨʔΞλονメンτͱϫʔΫؒͷ੩ຎࡲ
Nɿ�ϫʔΫ࣭ྔ�ʢLHʣ
H�ɿ�ॏྗՃ�ʢ����N�T�ʣ

˔ϫʔΫΛ੩తʹ࣋͠ɺϫʔΫ͕མԼ͠ͳ͍݅

Ж̛̓ ̬
NH
Ж

̛̓

NH
Ж

̛̓ 2̫（҆全）

NH
0�1ʙ0�2

̛̓ 2̫ （́10ʙ20）̫ NH

˔ຎࡲЖ���ʙ���ͷ࣌

ᶃ ௨ৗൖૹの߹

ᶄ ϫークҠૹ࣌ʹେきͳՃݮɺিܸ力͕ՃΘΔ߹
ॏྗʹՃ͞Εͯ͞Βʹ͕ྗੑ׳͍ڧϫʔΫʹಇ͖·͢ɻ
͜ͷΑ͏ͳ߹͞Βʹ҆શΛେ͖͘ͱͬͯػछΛબఆ͍ͯͩ͘͠͞ɻ

௨ৗのϫークൖૹの߹

ඞཁྗ࣋ɹɹɹɹɹɹ�ϫʔΫ࣭ྔͷ10ʙ20ഒ以上
ൖૹग़དྷΔϫʔΫ࣭ྔ�ɹ�ྗ࣋ͷ1/10ʙ1/20以Լ

࣋ڑ੍͕ൣݶғͰ͋ͬͯɺϑΟンΨʔΞλονメンτग़དྷΔ͚ͩখܗɺܰ ྔʹ͍ͯͩ͘͠͞ɻ
ϑΟンΨʔ͕͘େ͖͍߹ɺ࣭ ྔ͕େ͖͍߹ɺ։ด࣌ͷྗੑ׳ͱ͛ۂϞʔメンτʹ
ΑΓɺੑ ԼΨΠυ෦ʹѱӨڹΛ༩͑Δ߹͕͋Γ·͢ɻ

˔௨ৗൖૹʹ͓͚Δਪ҆શ ͱ̎͢Δͱඞཁྗ࣋
W（NH）

ຎࡲ	Ж

'/2'/2

େきͳՃݮɺিܸ͕ՃΘΔ߹

ඞཁྗ࣋ɹɹɹɹɹɹ�ϫʔΫ࣭ྔͷ30ʙ50ഒ以上
ൖૹग़དྷΔϫʔΫ࣭ྔ�ɹ�ྗ࣋ͷ1/30ʙ1/50以Լ
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ҼͱͳΓ·͢ɻݪ͢΅ٴΛڹɺण໋ʹѱӨͯ͠༺࡞ͼ෦メΧʹաେͳϞʔメンτ͕ٴғΛ͑ͨ߹ɺϑΟンΨʔಈ෦ൣݶ੍

スϥΠυλΠプ

ᶃ ਨํڐ༰ՙॏ
֤ϑΟンΨʔʹֻ͔Δਨํڐ༰ՙॏ͕ڐ༰ҎԼͰ͋Δ͜ͱΛ
֬ೝ͍ͯͩ͘͠͞ɻ

ϑΟンΨʔʹֻ͔Δ֎ྗͷ֬ೝखॱ3

。ෛ荷ϙΠンτはϑΟンΨーにかかるෛ荷の位置をࣔしますه্˞
　ෛ荷のछྨにより位置はҟなります。
　　・࣋力によるෛ荷ɿ࣋ϙΠンτ
　　・重力によるෛ荷ɿ重৺位置
　　・Ҡ動時のੑ׳力、ટճ時のԕ৺力ɿ重৺位置

　ෛ荷モーϝンτはෛ荷のछྨຖにࢉܭした合ܭ値となります。

˞ϑΟンΨʔͷॏྔٴͼϫʔΫॏྔ֎ྗͷҰ෦ͱͳΓ·͢ɻ
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Ҡಈ࣌ͷՃݮʹΑΔྗੑ׳௺ʹֻ͔Δ֎ྗͱͳΓ·͢ɻ
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άϦッύーબఆํ๏

࣋ڑͱྗ࣋ͷ҆
1ɽ�άϥϑ࠷େྗ࣋Λ���ˋͱͨ࣌͠ͷ࣋ڑʹΑΔྗ࣋Λ͍ࣔͯ͠·͢ɻ
2ɽ�࣋ڑϑΟンΨʔΞλονメンτऔ͚໘͔Β࣋·Ͱͷڑ	-�·ͨ-�
Λࣔ͠·͢ɻ
3ɽ�ྗ࣋ݸମࠩʹΑΓόϥπΩ͕͋Γ·͢ɻ͋ ͘·Ͱ҆ͱͯ͠͝༻͍ͩ͘͞ɻ
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ᶄ ڐ༰ෛՙモーϝント
.Bɺ.Dɺ-�ɺ.Cɺ-�Ͱ͍ͩͯ͘͞͠ࢉܭɻ֤ ϑΟンΨʔʹֻ͔Δ
Ϟʔメンτ͕࠷େڐ༰ෛՙϞʔメンτҎԼͰ͋Δ͜ͱΛ֬ೝ͍ͯͩ͘͠͞ɻ

˔֤௺ʹϞʔメンτՙॏֻ͕͔ͬͨ࣌ͷڐ༰֎ྗ

M（࠷େڐ༰ෛՙモーϝント（N・N）
ɹL（NN）̫ 10ʵ3ਨํڐ༰ՙॏ F（N）̓

ਨํڐ༰ՙॏ�'ʢ/ʣɺ-�ɺ-�ͱࢉग़͍ͯͩ͘͠͞ɻ

ϑΟンΨʔʹֻ͔Δ֎ྗ͕ࢉग़ͨ͠ਨํڐ༰ՙॏ�'ʢ/ʣʢ-�ɺ-�
ͷখ͍͞ํͷʣҎԼͰ͋Δ͜ͱΛ֬ೝ͍ͯͩ͘͠͞ɻ

.B
���
���
����
���
���
���
���
���
���
���
����
����
����
���
���
����
����
����

���
���
����
����
���
���
���
��
���
���
���
���
���
���
���
��
���
���

RC16-(R57A
RC16-(R57#
RC16(S)-(RS56
RC16(S)-(RS57
RC14-(RS.L
RC14-(RSLL
RC14-(RSWL
RC12-(RSS
RC12-(RS
RC12-(R.
RC12-(RH.
RC12-(RH#
RC12-(RS5
RC12-(R3SS
RC12-(R3S.
RCD-(RSNA
(RS-SE(/S*(
(RS-.E(/.*(

ࣜ�ܕ ༰ڐ༰ෛՙϞʔメンτʢ/ɾNʣਨํڐେ࠷
ՙॏ'ʢ/ʣ .C

���
���
����
���
���
���
���
���
���
���
����
����
����
���
���
����
����
����

.D
����
����
���
���
���
���
����
���
���
���
����
����
���
���
���
����
����
����

。༰値をࣔしますڐたりのݸ༰値は੩తな値をࣔします。　2� ϑΟンΨー1ڐه্ �1

άϦッύーબఆํ๏
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࣋ڑͱྗ࣋ͷ҆
1ɽ�άϥϑ࠷େྗ࣋Λ���ˋͱͨ࣌͠ͷ࣋ڑʹΑΔྗ࣋Λ͍ࣔͯ͠·͢ɻ
2ɽ�࣋ڑϑΟンΨʔΞλονメンτऔ͚໘͔Β࣋·Ͱͷڑ	-�·ͨ-�
Λࣔ͠·͢ɻ
3ɽ�ྗ࣋ݸମࠩʹΑΓόϥπΩ͕͋Γ·͢ɻ͋ ͘·Ͱ҆ͱͯ͠͝༻͍ͩ͘͞ɻ
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RCP4-(RS.L RCP4-(RSLL RCP4-(RSWL

120

100

80

40

60

20

0

࣋ڑ（NN）


࣋
（ྗ
�
）

0 5 10 15 20

࣋ڑʹΑΔྗ࣋มԽ

120

100

80

40

60

20

0

࣋ڑ（NN）


࣋
（ྗ
�
）

0 20 40 60 80 100

࣋ڑʹΑΔྗ࣋มԽ
120

100

80

40

60

20

0

࣋ڑ（NN）


࣋
（ྗ
�
）

0 20 6040 80 100

࣋ڑʹΑΔྗ࣋มԽ
120

100

80

40

60

20

0

࣋ڑ（NN）


࣋
（ྗ
�
）

0 20 40 60 80

࣋ڑʹΑΔྗ࣋มԽ

RCP6-(R5�A RCP6-(R5�B（ݮൺ1） RCP6-(R5�B（ݮൺ2）

࣋ڑ（NN）

࣋ڑʹΑΔྗ࣋มԽ

࣋ڑ（NN）

࣋ڑʹΑΔྗ࣋มԽ

࣋ڑ（NN）

࣋ڑʹΑΔྗ࣋มԽ

60

40

20

0
0 20 40 60 160120 14010080

100

80

60

40

20

0
0 20 40 60 120 140 15010080

100

80

60

40

20

0
0 20 40 11580 10060

100

80

ᶄ ڐ༰ෛՙモーϝント
.Bɺ.Dɺ-�ɺ.Cɺ-�Ͱ͍ͩͯ͘͞͠ࢉܭɻ֤ ϑΟンΨʔʹֻ͔Δ
Ϟʔメンτ͕࠷େڐ༰ෛՙϞʔメンτҎԼͰ͋Δ͜ͱΛ֬ೝ͍ͯͩ͘͠͞ɻ

˔֤௺ʹϞʔメンτՙॏֻ͕͔ͬͨ࣌ͷڐ༰֎ྗ

M（࠷େڐ༰ෛՙモーϝント（N・N）
ɹL（NN）̫ 10ʵ3ਨํڐ༰ՙॏ F（N）̓

ਨํڐ༰ՙॏ�'ʢ/ʣɺ-�ɺ-�ͱࢉग़͍ͯͩ͘͠͞ɻ

ϑΟンΨʔʹֻ͔Δ֎ྗ͕ࢉग़ͨ͠ਨํڐ༰ՙॏ�'ʢ/ʣʢ-�ɺ-�
ͷখ͍͞ํͷʣҎԼͰ͋Δ͜ͱΛ֬ೝ͍ͯͩ͘͠͞ɻ
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RCD-(RSNA
(RS-SE(/S*(
(RS-.E(/.*(

ࣜ�ܕ ༰ڐ༰ෛՙϞʔメンτʢ/ɾNʣਨํڐେ࠷
ՙॏ'ʢ/ʣ .C
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。༰値をࣔしますڐたりのݸ༰値は੩తな値をࣔします。　2� ϑΟンΨー1ڐه্ �1

άϦッύーબఆํ๏ �
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άϦッύーબఆํ๏
खॱ1

खॱ2 ࣋ڑͷ֬ೝ

3$1��
35$,41&�
35$,41*�
35$,43&�
35$,43*

3$1��
35$,.1&�
35$,.1*�
35$,.3&�
35$,.3*

ᶄ ϫークҠૹ࣌ʹେきͳՃݮɺ
িܸ力͕ՃΘΔ߹

ϑΟンΨʔʢ௺ʣऔ͚໘͔Β࣋·Ͱͷڑʢ-�ɺ-�ʣΛԼهάϥϑͷൣғͱͳΔΑ͏
ͼ෦メΧʹաେͳϞʔٴғΛ͑ͨ߹ɺϑΟンΨʔಈ෦ൣݶɻ੍͍ͩ͘͞༺͝ʹ
メンτ͕࡞༻ͯ͠ɺण໋ʹѱӨڹΛݪ͢΅ٴҼͱͳΓ·͢ɻ
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'��

ϑΟンΨʔʹֻ͔Δ֎ྗͷ֬ೝ

खॱ3

Ϟʔメンτͷ֬ೝੑ׳༰ڐ

खॱ4

ඞཁྗ࣋ɺൖૹͰ͖ΔϫʔΫ࣭ྔͷ֬ೝ
ྗ࣋ʹΑΔຎྗࡲͰϫʔΫΛάϦοϓ͢Δ߹ɺඞཁྗ࣋ԼهͷΑ͏ʹࢉग़͠·͢ɻ

'ɿྗ࣋�ʢ/ʣʜʜ֤ϑΟンΨʔԡ͚ྗͷ߹ܭ
ЖɿϑΟンΨʔΞλονメンτͱϫʔΫؒͷ੩ຎࡲ
NɿϫʔΫ࣭ྔʢLHʣ
HɿॏྗՃ�ʢ����N�T�ʣ�

˔ϫʔΫΛ੩తʹ࣋͠ɺϫʔΫ͕མԼ͠ͳ͍݅

Ж̛̓ ̬
NH
Ж

̛̓

NH
Ж

̛̓ 2̫（҆全）

NH
0�1ʙ0�2

̛̓ 2̫ （́10ʙ20）̫ NH

˔ຎࡲЖ���ʙ���ͷ࣌

ᶃ ௨ৗൖૹの߹

˔௨ৗൖૹʹ͓͚Δਪ҆શ ͱ̎͢Δͱඞཁྗ࣋

௨ৗのϫークൖૹの߹

ඞཁྗ࣋ɹɹɹɹɹɹ�ϫʔΫ࣭ྔͷ10ʙ20ഒ以上
ൖૹग़དྷΔϫʔΫ࣭ྔ�ɹ�ྗ࣋ͷ1/10ʙ1/20以Լ

˞੩ຎࡲがେきい΄Ͳൖૹできる
　ϫーΫ࣭ྔはେきくなりますが、̓ શ
　をݟてϫーΫ࣭ྔにରし1�ʙ2�ഒ
　Ҏ্の࣋力がಘられるよ͏な機छ
　をબしてください。

ॏྗʹՃ͑ͯ͞Βʹେ͖ͳ͕ྗੑ׳ϫʔΫʹಇ͖·͢ɻ
͜ͷΑ͏ͳ߹ɺ͞ Βʹ҆શΛେ͖͘ͱͬͯػछΛબఆ͍ͯͩ͘͠͞ɻ

େきͳՃݮɺিܸ͕ՃΘΔ߹

ඞཁྗ࣋ɹɹɹɹɹɹ�ϫʔΫ࣭ྔͷ30ʙ50ഒ以上
ൖૹग़དྷΔϫʔΫ࣭ྔ�ɹ�ྗ࣋ͷ1/30ʙ1/50以Լ

࣋ڑ੍͕ൣݶғͰ͋ͬͯɺग़དྷΔ͚ͩϑΟンΨʔΞλονメンτΛখܗɺܰྔʹ
͍ͯͩ͘͠͞ɻϑΟンΨʔ͕͘େ͖͍߹ɺ࣭ྔ͕େ͖͍߹ɺ։ด࣌ͷྗੑ׳ͱ
Λ༩͑Δ߹͕͋Γ·͢ɻڹϞʔメンτʹΑΓɺੑԼΨΠυ෦ʹѱӨ͛ۂ
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ᶄ ڐ༰ෛՙモーϝント

ᶃ ਨํڐ༰ՙॏ

ϑΟンΨʔʹֻ͔Δ֎ྗͷ֬ೝखॱ3

˔֤௺ʹϞʔメンτՙॏֻ͕͔ͬͨ࣌ͷڐ༰֎ྗ

M（࠷େڐ༰ෛՙモーϝント（N・N））
ɹL（NN）̫ 10ʵ3ਨํڐ༰ՙॏ F（N）̓

ग़͍ͯͩ͘͠͞ɻࢉ༰ՙॏ�'ʢ/ʣɺ-�ɺ-�ͱڐ

ϑΟンΨʔʹֻ͔Δ֎ྗ͕ࢉग़ͨ͠ਨํڐ༰ՙॏ�'ʢ/ʣʢ-�ɺ-�
ͷখ͍͞ํͷʣҎԼͰ͋Δ͜ͱΛ֬ೝ͍ͯͩ͘͠͞ɻ

。ෛ荷ϙΠンτはϑΟンΨーにかかるෛ荷の位置をࣔしますه্˞
　ෛ荷のछྨにより位置はҟなります。

・重力によるෛ荷ɿ重৺位置
・Ҡ動時のੑ׳力、ટճ時のԕ৺力ɿ重৺位置

֤ϑΟンΨʔʹֻ͔Δਨํڐ༰ՙॏ͕ڐ༰ҎԼͰ͋Δ͜ͱΛ
֬ೝ͍ͯͩ͘͠͞ɻ

˞ϑΟンΨʔͷ࣭ྔٴͼϫʔΫ࣭ྔ֎ྗͷҰ෦ͱͳΓ·͢ɻ
ɹ·ͨϫʔΫΞλονメンτΛͨ࣋͠ঢ়ଶͰάϦούʔΛટճͤͨ࣌͞ͷԕ৺ྗɺ
ɹҠಈ࣌ͷՃݮʹΑΔྗੑ׳ϑΟンΨʔʹֻ͔Δ֎ྗͱͳΓ·͢ɻ

・࣋力によるෛ荷࣋ϙΠンτ

ෛ荷モーϝンτはෛ荷のछྨຖにࢉܭした合ܭ値となります。

.Bɺ.D-�ɺ.C-�Ͱ͍ͩͯ͘͞͠ࢉܭɻ֤ϑΟンΨʔʹֻ͔Δ
Ϟʔメンτ͕࠷େڐ༰ෛՙϞʔメンτҎԼͰ͋Δ͜ͱΛ֬ೝ͍ͯͩ͘͠͞ɻ

Ϟʔメンτͷ֬ೝखॱ4ੑ׳༰ڐ

ϫʔΫͳͲൖૹͷੑ׳ϞʔメンτΛ͠ࢉܭɺڐ༰ੑ׳ϞʔメンτҎԼͰ͋Δ͜ͱΛ֬ೝ͍ͯͩ͘͠͞ɻ
ɻ͍ͩͯ͘͞͠ʹߟࢀग़ํ๏ΛࢉϞʔメンτੑ׳ঢ়ͷܗग़ํ๏ɺ�����ϖʔδͷදతࢉ

ճస軸中৺Ґஔ

ϑΟンΨʔ
Ξλονメンτ

ϫʔΫ

ϑΟンΨʔ
Ξλονメンτ

ճస࣠

ճస࣠

ॏྗํॏྗํ

.C

-�

-�
ෛՙϙΠンτ

.D.B.B
'

ࣜܕ ਨํڐ༰
ՙॏ�'ʢ/ʣ

༰ෛՙϞʔメンτʢ/ŋNʣڐେ࠷
.B .C .D

RC16-R5C,S1E/R5C,S1*
R5C,SRE/R5C,SR* ��� ���� ���� ����

RC16-R5C,.1E/R5C,.1*
R5C,.RE/R5C,.R* ��� ���� ���� ����

ʢʣ্ 。༰値をࣔしますڐたりのݸ༰値は੩తな値をࣔします。　ʢʣϑΟンΨー1ڐه

モーϝントੑ׳༰ڐ
ࣜܕ ϞʔメンτʢLHŋN�ʣੑ׳༰ڐ

RC16-R5C,S1E/R5C,S1*/R5C,SRE/R5C,SR* ����ʷ��ʵ�

RC16-R5C,.1E/R5C,.1*/R5C,.RE/R5C,.R* ����ʷ��ʵ�
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表

;�ɿࢧ�

3�

3�

8�
8�

;�ɿࢧ�

ϑΟンΨʔΞλονメンτʢ௺ʣ
Ϟʔメンτͷ֬ೝੑ׳

खॱ2

ඞཁྗ࣋ɺൖૹͰ͖Δ
ϫʔΫ࣭ྔͷ֬ೝ

खॱ1

ϑΟンΨʔʹֻ͔Δ֎ྗͷ֬ೝ

खॱ3

ඞཁྗ࣋ɺൖૹͰ͖ΔϫʔΫ࣭ྔͷ֬ೝखॱ1

ϑΟンΨʹֻ͔Δ֎ྗͷ֬ೝखॱ3

ϑΟンΨʔΞλονメンτʢ௺ʣੑ׳Ϟʔメンτͷ֬ೝखॱ2

スϥΠυλΠϓͷखॱ̍ͱಉ༷ʹඞཁྗ࣋Λࢉग़݅͠Λຬ͍ͨͯ͠Δ͜ͱΛ֬ೝͯ͠
͍ͩ͘͞ɻ

ᶃ Z1 （࣠Aॏ৺）ճΓのੑ׳モーϝント（A෦）

ϑΟンΨʹֻ͔Δෛ τ̔ϧΫ͕࠷େڐ༰ෛ τ̔ϧΫҎԼͰ͋Δ͜ͱΛ
֬ೝ͍ͯͩ͘͠͞ɻ
ͼϫʔΫॏྔʹΑΔෛٴ௺ τ̔ϧΫͷࢉܭҎԼͷͱ͓ΓͰ͢ɻ

ᶃ ڐ༰ෛ ト̔ルク

ϑΟンΨ։ด࣠スϥスτํՙॏ͕ڐ༰ՙॏҎԼͰ͋Δ͜ͱΛ
֬ೝ͍ͯͩ͘͠͞ɻ

ᶄ ڐ༰スラストՙॏ

௨ৗのϫークൖૹの߹

ඞཁྗ࣋ɹɹɹɹɹɹ�ϫʔΫ࣭ྔͷ10ʙ20ഒ以上
ൖૹग़དྷΔϫʔΫ࣭ྔ�ɹ�ྗ࣋ͷ1/10ʙ1/20以Լ

��
��
��
��
ʵ
ʵ

3$1��(3-4
3$1��(3-.
3$1��(3--
3$1��(3-8
3$1��(3�-4
3$1��(3�-.

ࣜ�ܕ ༰スϥスτՙॏ'ʢ/ʣڐ

����
����
����
����
����
���

3$1��(3-4
3$1��(3-.
3$1��(3--
3$1��(3-8
3$1��(3�-4
3$1��(3�-.

ࣜ�ܕ ༰ෛڐେ࠷ τ̔ϧΫ5ʢ/ɾNʣ

���̫ ��ʵ�

���̫ ��ʵ�

���̫ ��ʵ�

���̫ ��ʵ�

���̫ ��ʵ�

���̫ ��ʵ�

3$1��(3-4
3$1��(3-.
3$1��(3--
3$1��(3-8
3$1��(3�-4
3$1��(3�-.

ࣜ�ܕ ϞʔメンτʢLH��N�ʣੑ׳༰ڐ ࣭ ʢྔ҆ʣʢLHʣ
����
����
����
���
����
���

େきͳՃݮɺিܸ͕ՃΘΔ߹

ඞཁྗ࣋ɹɹɹɹɹɹ�ϫʔΫ࣭ྔͷ30ʙ50ഒ以上
ൖૹग़དྷΔϫʔΫ࣭ྔ�ɹ�ྗ࣋ͷ1/30ʙ1/50以Լ

ϑΟンΨʔΞλονメンτʢ௺ʣͷ; ʢ࣠ࢧʣճΓͷશੑ׳Ϟʔメンτ͕ڐ༰ൣғͰ͋Δ
͜ͱΛ֬ೝ͍ͯͩ͘͠͞ɻ௺ͷߏɺܗঢ়ʹΑΓෳʹׂͯ͠͠ࢉܭ·͢ɻߟࢀͱͯ͠�
ׂͷྫࢉܭΛҎԼʹࣔ͠·͢ɻ

W（NH）

ຎࡲ�Ж

'��'��

N1（LH） ́  ̰ 1̫ 1̱̫ 1̲̫ ൺॏ 1̫0ʵ6

N1（B12ʴC12） ̫ 10ʵ6

IZ1（LH�N2）́  
12

R1�ɿ�"ॏ৺͔ΒϑΟンΨʔ։ดࢧ·ͰͷڑʢNNʣ
R2�ɿ�#ॏ৺͔ΒϑΟンΨʔ։ดࢧ·ͰͷڑʢNNʣ

ᶅ Z モーϝントੑ׳ճΓの全（ࢧ࣠）

T ́ （W1̫ R1̫ 10ʵ3）ɹ（W2̫ R2̫ 10ʵ3）ɹ（ͦのଞෛ ト̔ルク）
ɹ （̼́1̶ ʷ̧ 1̫ 10ʵ3）ɹ（̼2̶ ʷ̧ 2̫ 10ʵ3）ɹ（ͦのଞෛ ト̔ルク）

˞ϫʔΫΛͨ࣋͠ঢ়ଶͰάϦούΛટճͤͨ࣌͞ͷԕ৺ྗɺਫฏҠಈ࣌ͷՃݮʹΑΔྗੑ׳௺ʹֻ͔Δෛ τ̔ϧΫͱͳΓ·͢ɻ
ɹ֘͢Δ߹্هτϧΫʹՃ͑ͯ߹ܭτϧΫͱͯ͠࠷େڐ༰ෛ τ̔ϧΫҎԼͰ͋Δ͜ͱΛ֬ೝ͍ͯͩ͘͠͞ɻ

F ́ W1ʴW2 （ɹͦのଞスラストՙॏ）
ɹʹ̼1̶ ʴ̼2̶ （ɹͦのଞスラストՙॏ） '

8�

8�

ɹɹɹ��N1�ɿ�"࣭ ʢྔLHʣ
B1ɺC1ɺD1�ɿ�"෦ੇ๏ʢNNʣ

I （LH�N2） ́  （IZ1ʴN1R12 1̫0ʵ6） � （IZ2ʴN2R22 1̫0ʵ6）

N1�ɿ�ϫʔΫ࣭ ʢྔLHʣ
R1��ɿ�ϫʔΫॏ৺͔ΒϑΟンΨʔ։ดࢧͷڑʢNNʣ
N2�ɿ�௺࣭ ʢྔLHʣ
R2�ɿ�௺ॏ৺͔ΒϑΟンΨʔ։ดࢧͷڑʢNNʣ
��H��ɿ�ॏྗՃʢ���N�T�ʣ

レόʔλΠプ

ᶄ Z2 （࣠Bॏ৺）ճΓのੑ׳モーϝント（B෦）

N2（LH） ́  ̰ 2̫ 2̱̫ 2̲̫ ൺॏ 1̫0ʵ6

N2（B22ʴC22） ̫ 10ʵ6

IZ2（LH�N2）́  
12

ɹɹɹ��N2�ɿ�#࣭ ʢྔLHʣ
B2ɺC2ɺD2�ɿ�#෦ੇ๏ʢNNʣ

;�ɿࢧ�

ᶃ Z1 （࣠Aॏ৺）ճΓのੑ׳モーϝント（A෦）

ᶄ Z2 （࣠Bॏ৺）ճΓのੑ׳モーϝント（B෦）

"෦

#෦

;ʢࢧʣ

D�

D�

B�

;�
;�

3�
3�

B�

C�
C�

ຎࡲЖ W（NH）

'/3 '/3

'/3

άϦッύーબఆํ๏

"෦

#෦

;ʢࢧʣ

D�

D�

B�

;�
;�

3�
3�

B�

C�
C�

;�ɿࢧ�

ϑΟンΨΞλονメンτʢ௺ʣ
Ϟʔメンτͷ֬ೝੑ׳

खॱ2

ඞཁྗ࣋ɺൖૹͰ͖Δ
ϫʔΫ࣭ྔͷ֬ೝ

खॱ1

ϑΟンΨʹֻ͔Δ֎ྗͷ֬ೝ

खॱ3

ඞཁྗ࣋ɺൖૹͰ͖ΔϫʔΫ࣭ྔͷ֬ೝखॱ1

ϑΟンΨΞλονメンτʢ௺ʣੑ׳Ϟʔメンτͷ֬ೝखॱ2

スϥΠυλΠϓͷखॱ̍ͱಉ༷ʹඞཁྗ࣋Λࢉग़݅͠Λຬ͍ͨͯ͠Δ͜ͱΛ֬ೝͯ͠
Լ͍͞ɻ

ᶃ Z1 （࣠Aॏ৺）ճΓのੑ׳モーϝント（A෦）

௨ৗのϫークൖૹの߹

ඞཁྗ࣋ɹɹɹɹɹɹ�ϫʔΫ࣭ྔͷ10ʙ20ഒ以上
ൖૹग़དྷΔϫʔΫ࣭ྔ�ɹ�ྗ࣋ͷ1/10ʙ1/20以Լ

େきͳՃݮɺিܸ͕ՃΘΔ߹

ඞཁྗ࣋ɹɹɹɹɹɹ�ϫʔΫ࣭ྔͷ30ʙ50ഒ以上
ൖૹग़དྷΔϫʔΫ࣭ྔ�ɹ�ྗ࣋ͷ1/30ʙ1/50以Լ

ϑΟンΨΞλονメンτʢ௺ʣͷ; ʢ࣠ࢧʣճΓͷશੑ׳Ϟʔメンτ͕ڐ༰ൣғͰ͋Δ͜
ͱΛ֬ೝͯ͠Լ͍͞ɻ௺ͷߏɺܗঢ়ʹΑΓෳʹׂͯ͠͠ࢉܭ·͢ɻߟࢀͱͯ͠�ׂ
ͷྫࢉܭΛҎԼʹࣔ͠·͢ɻ

W（NH）

ຎࡲ	Ж

'/2'/2

N1（LH） ́  ̰ 1̫ 1̱̫ 1̲̫ ൺॏ 1̫0ʵ6

N1（B12ʴC12） ̫ 10ʵ6

IZ1（LH�N2）́  
12

ɹɹɹ��N1�ɿ�"࣭ ʢྔLHʣ
B1ɺC1ɺD1�ɿ�"෦ੇ๏ʢNNʣ

レόʔλΠプ

ᶄ Z2 （࣠Bॏ৺）ճΓのੑ׳モーϝント（B෦）

N2（LH） ́  ̰ 2̫ 2̱̫ 2̲̫ ൺॏ 1̫0ʵ6

N2（B22ʴC22） ̫ 10ʵ6

IZ2（LH�N2）́  
12

ɹɹɹ��N2�ɿ�#࣭ ʢྔLHʣ
B2ɺC2ɺD2�ɿ�#෦ੇ๏ʢNNʣ

;�ɿࢧ�

3�

3�

8�
8�

ϑΟンΨʔʹֻ͔Δ֎ྗͷ֬ೝखॱ3

ϑΟンΨʔʹֻ͔Δෛ τ̔ϧΫ͕࠷େڐ༰ෛ τ̔ϧΫҎԼͰ͋Δ͜ͱΛ
֬ೝ͍ͯͩ͘͠͞ɻ
ͼϫʔΫॏྔʹΑΔෛٴ௺ τ̔ϧΫͷࢉܭҎԼͷͱ͓ΓͰ͢ɻ

ᶃ ڐ༰ෛ ト̔ルク

ϑΟンΨʔ։ด࣠スϥスτํՙॏ͕ڐ༰ՙॏҎԼͰ͋Δ͜ͱΛ
֬ೝ͍ͯͩ͘͠͞ɻ

ᶄ ڐ༰スラストՙॏ

��
��
��
��
ʵ
ʵ

3$1��(3-4
3$1��(3-.
3$1��(3--
3$1��(3-8
3$1��(3�-4
3$1��(3�-.

ࣜ�ܕ ༰スϥスτՙॏ'ʢ/ʣڐ

����
����
����
����
����
���

3$1��(3-4
3$1��(3-.
3$1��(3--
3$1��(3-8
3$1��(3�-4
3$1��(3�-.

ࣜ�ܕ ༰ෛڐେ࠷ τ̔ϧΫ5ʢ/ɾNʣ

���̫ ��ʵ�

���̫ ��ʵ�

���̫ ��ʵ�

���̫ ��ʵ�

���̫ ��ʵ�

���̫ ��ʵ�

3$1��(3-4
3$1��(3-.
3$1��(3--
3$1��(3-8
3$1��(3�-4
3$1��(3�-.

ࣜ�ܕ ϞʔメンτʢLH��N�ʣੑ׳༰ڐ ࣭ ʢྔ҆ʣʢLHʣ
����
����
����
���
����
���

R1�ɿ�"ॏ৺͔ΒϑΟンΨʔ։ดࢧ·ͰͷڑʢNNʣ
R2�ɿ�#ॏ৺͔ΒϑΟンΨʔ։ดࢧ·ͰͷڑʢNNʣ

ᶅ Z モーϝントੑ׳ճΓの全（ࢧ࣠）

T ́ （W1̫ R1̫ 10ʵ3）ɹ（W2̫ R2̫ 10ʵ3）ɹ（ͦのଞෛ ト̔ルク）
ɹ （̼́1̶ ʷ̧ 1̫ 10ʵ3）ɹ（̼2̶ ʷ̧ 2̫ 10ʵ3）ɹ（ͦのଞෛ ト̔ルク）

˞ϫʔΫΛͨ࣋͠ঢ়ଶͰάϦούʔΛટճͤͨ࣌͞ͷԕ৺ྗɺਫฏҠಈ࣌ͷՃݮʹΑΔྗੑ׳௺ʹֻ͔Δෛ τ̔ϧΫͱͳΓ·͢ɻ
ɹ֘͢Δ߹্هτϧΫʹՃ͑ͯ߹ܭτϧΫͱͯ͠࠷େڐ༰ෛ τ̔ϧΫҎԼͰ͋Δ͜ͱΛ֬ೝ͍ͯͩ͘͠͞ɻ

F ́ W1ʴW2 （ɹͦのଞスラストՙॏ）
ɹʹ̼1̶ ʴ̼2̶ （ɹͦのଞスラストՙॏ） '

8�

8�

I （LH�N2） ́  （IZ1ʴN1R12 1̫0ʵ6） � （IZ2ʴN2R22 1̫0ʵ6）

N1�ɿ�ϫʔΫ࣭ ʢྔLHʣ
R1��ɿ�ϫʔΫॏ৺͔ΒϑΟンΨʔ։ดࢧͷڑʢNNʣ
N2�ɿ�௺࣭ ʢྔLHʣ
R2�ɿ�௺ॏ৺͔ΒϑΟンΨʔ։ดࢧͷڑʢNNʣ
��H��ɿ�ॏྗՃʢ���N�T�ʣ

;�ɿࢧ�
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;�ɿࢧ�

3�

3�

8�
8�

;�ɿࢧ�

ϑΟンΨʔΞλονメンτʢ௺ʣ
Ϟʔメンτͷ֬ೝੑ׳

खॱ2

ඞཁྗ࣋ɺൖૹͰ͖Δ
ϫʔΫ࣭ྔͷ֬ೝ

खॱ1

ϑΟンΨʔʹֻ͔Δ֎ྗͷ֬ೝ

खॱ3

ඞཁྗ࣋ɺൖૹͰ͖ΔϫʔΫ࣭ྔͷ֬ೝखॱ1

ϑΟンΨʹֻ͔Δ֎ྗͷ֬ೝखॱ3

ϑΟンΨʔΞλονメンτʢ௺ʣੑ׳Ϟʔメンτͷ֬ೝखॱ2

スϥΠυλΠϓͷखॱ̍ͱಉ༷ʹඞཁྗ࣋Λࢉग़݅͠Λຬ͍ͨͯ͠Δ͜ͱΛ֬ೝͯ͠
͍ͩ͘͞ɻ

ᶃ Z1 （࣠Aॏ৺）ճΓのੑ׳モーϝント（A෦）

ϑΟンΨʹֻ͔Δෛ τ̔ϧΫ͕࠷େڐ༰ෛ τ̔ϧΫҎԼͰ͋Δ͜ͱΛ
֬ೝ͍ͯͩ͘͠͞ɻ
ͼϫʔΫॏྔʹΑΔෛٴ௺ τ̔ϧΫͷࢉܭҎԼͷͱ͓ΓͰ͢ɻ

ᶃ ڐ༰ෛ ト̔ルク

ϑΟンΨ։ด࣠スϥスτํՙॏ͕ڐ༰ՙॏҎԼͰ͋Δ͜ͱΛ
֬ೝ͍ͯͩ͘͠͞ɻ

ᶄ ڐ༰スラストՙॏ

௨ৗのϫークൖૹの߹

ඞཁྗ࣋ɹɹɹɹɹɹ�ϫʔΫ࣭ྔͷ10ʙ20ഒ以上
ൖૹग़དྷΔϫʔΫ࣭ྔ�ɹ�ྗ࣋ͷ1/10ʙ1/20以Լ

��
��
��
��
ʵ
ʵ

3$1��(3-4
3$1��(3-.
3$1��(3--
3$1��(3-8
3$1��(3�-4
3$1��(3�-.

ࣜ�ܕ ༰スϥスτՙॏ'ʢ/ʣڐ

����
����
����
����
����
���

3$1��(3-4
3$1��(3-.
3$1��(3--
3$1��(3-8
3$1��(3�-4
3$1��(3�-.

ࣜ�ܕ ༰ෛڐେ࠷ τ̔ϧΫ5ʢ/ɾNʣ

���̫ ��ʵ�

���̫ ��ʵ�

���̫ ��ʵ�

���̫ ��ʵ�

���̫ ��ʵ�

���̫ ��ʵ�

3$1��(3-4
3$1��(3-.
3$1��(3--
3$1��(3-8
3$1��(3�-4
3$1��(3�-.

ࣜ�ܕ ϞʔメンτʢLH��N�ʣੑ׳༰ڐ ࣭ ʢྔ҆ʣʢLHʣ
����
����
����
���
����
���

େきͳՃݮɺিܸ͕ՃΘΔ߹

ඞཁྗ࣋ɹɹɹɹɹɹ�ϫʔΫ࣭ྔͷ30ʙ50ഒ以上
ൖૹग़དྷΔϫʔΫ࣭ྔ�ɹ�ྗ࣋ͷ1/30ʙ1/50以Լ

ϑΟンΨʔΞλονメンτʢ௺ʣͷ; ʢ࣠ࢧʣճΓͷશੑ׳Ϟʔメンτ͕ڐ༰ൣғͰ͋Δ
͜ͱΛ֬ೝ͍ͯͩ͘͠͞ɻ௺ͷߏɺܗঢ়ʹΑΓෳʹׂͯ͠͠ࢉܭ·͢ɻߟࢀͱͯ͠�
ׂͷྫࢉܭΛҎԼʹࣔ͠·͢ɻ

W（NH）

ຎࡲ�Ж

'��'��

N1（LH） ́  ̰ 1̫ 1̱̫ 1̲̫ ൺॏ 1̫0ʵ6

N1（B12ʴC12） ̫ 10ʵ6

IZ1（LH�N2）́  
12

R1�ɿ�"ॏ৺͔ΒϑΟンΨʔ։ดࢧ·ͰͷڑʢNNʣ
R2�ɿ�#ॏ৺͔ΒϑΟンΨʔ։ดࢧ·ͰͷڑʢNNʣ

ᶅ Z モーϝントੑ׳ճΓの全（ࢧ࣠）

T ́ （W1̫ R1̫ 10ʵ3）ɹ（W2̫ R2̫ 10ʵ3）ɹ（ͦのଞෛ ト̔ルク）
ɹ （̼́1̶ ʷ̧ 1̫ 10ʵ3）ɹ（̼2̶ ʷ̧ 2̫ 10ʵ3）ɹ（ͦのଞෛ ト̔ルク）

˞ϫʔΫΛͨ࣋͠ঢ়ଶͰάϦούΛટճͤͨ࣌͞ͷԕ৺ྗɺਫฏҠಈ࣌ͷՃݮʹΑΔྗੑ׳௺ʹֻ͔Δෛ τ̔ϧΫͱͳΓ·͢ɻ
ɹ֘͢Δ߹্هτϧΫʹՃ͑ͯ߹ܭτϧΫͱͯ͠࠷େڐ༰ෛ τ̔ϧΫҎԼͰ͋Δ͜ͱΛ֬ೝ͍ͯͩ͘͠͞ɻ

F ́ W1ʴW2 （ɹͦのଞスラストՙॏ）
ɹʹ̼1̶ ʴ̼2̶ （ɹͦのଞスラストՙॏ） '

8�

8�

ɹɹɹ��N1�ɿ�"࣭ ʢྔLHʣ
B1ɺC1ɺD1�ɿ�"෦ੇ๏ʢNNʣ

I （LH�N2） ́  （IZ1ʴN1R12 1̫0ʵ6） � （IZ2ʴN2R22 1̫0ʵ6）

N1�ɿ�ϫʔΫ࣭ ʢྔLHʣ
R1��ɿ�ϫʔΫॏ৺͔ΒϑΟンΨʔ։ดࢧͷڑʢNNʣ
N2�ɿ�௺࣭ ʢྔLHʣ
R2�ɿ�௺ॏ৺͔ΒϑΟンΨʔ։ดࢧͷڑʢNNʣ
��H��ɿ�ॏྗՃʢ���N�T�ʣ

レόʔλΠプ

ᶄ Z2 （࣠Bॏ৺）ճΓのੑ׳モーϝント（B෦）

N2（LH） ́  ̰ 2̫ 2̱̫ 2̲̫ ൺॏ 1̫0ʵ6

N2（B22ʴC22） ̫ 10ʵ6

IZ2（LH�N2）́  
12

ɹɹɹ��N2�ɿ�#࣭ ʢྔLHʣ
B2ɺC2ɺD2�ɿ�#෦ੇ๏ʢNNʣ

;�ɿࢧ�

"෦

#෦

;ʢࢧʣ

D�

D�

B�

;�
;�

3�
3�

B�

C�
C� "෦

#෦

;ʢࢧʣ

D�

D�

B�

;�
;�

3�
3�

B�

C�
C�

;�ɿࢧ�

ϑΟンΨΞλονメンτʢ௺ʣ
Ϟʔメンτͷ֬ೝੑ׳

खॱ2

ඞཁྗ࣋ɺൖૹͰ͖Δ
ϫʔΫ࣭ྔͷ֬ೝ

खॱ1

ϑΟンΨʹֻ͔Δ֎ྗͷ֬ೝ

खॱ3

ඞཁྗ࣋ɺൖૹͰ͖ΔϫʔΫ࣭ྔͷ֬ೝखॱ1

ϑΟンΨΞλονメンτʢ௺ʣੑ׳Ϟʔメンτͷ֬ೝखॱ2

スϥΠυλΠϓͷखॱ̍ͱಉ༷ʹඞཁྗ࣋Λࢉग़݅͠Λຬ͍ͨͯ͠Δ͜ͱΛ֬ೝͯ͠
Լ͍͞ɻ

ᶃ Z1 （࣠Aॏ৺）ճΓのੑ׳モーϝント（A෦）

௨ৗのϫークൖૹの߹

ඞཁྗ࣋ɹɹɹɹɹɹ�ϫʔΫ࣭ྔͷ10ʙ20ഒ以上
ൖૹग़དྷΔϫʔΫ࣭ྔ�ɹ�ྗ࣋ͷ1/10ʙ1/20以Լ

େきͳՃݮɺিܸ͕ՃΘΔ߹

ඞཁྗ࣋ɹɹɹɹɹɹ�ϫʔΫ࣭ྔͷ30ʙ50ഒ以上
ൖૹग़དྷΔϫʔΫ࣭ྔ�ɹ�ྗ࣋ͷ1/30ʙ1/50以Լ

ϑΟンΨΞλονメンτʢ௺ʣͷ; ʢ࣠ࢧʣճΓͷશੑ׳Ϟʔメンτ͕ڐ༰ൣғͰ͋Δ͜
ͱΛ֬ೝͯ͠Լ͍͞ɻ௺ͷߏɺܗঢ়ʹΑΓෳʹׂͯ͠͠ࢉܭ·͢ɻߟࢀͱͯ͠�ׂ
ͷྫࢉܭΛҎԼʹࣔ͠·͢ɻ

W（NH）

ຎࡲ	Ж

'/2'/2

N1（LH） ́  ̰ 1̫ 1̱̫ 1̲̫ ൺॏ 1̫0ʵ6

N1（B12ʴC12） ̫ 10ʵ6

IZ1（LH�N2）́  
12

ɹɹɹ��N1�ɿ�"࣭ ʢྔLHʣ
B1ɺC1ɺD1�ɿ�"෦ੇ๏ʢNNʣ

レόʔλΠプ

ᶄ Z2 （࣠Bॏ৺）ճΓのੑ׳モーϝント（B෦）

N2（LH） ́  ̰ 2̫ 2̱̫ 2̲̫ ൺॏ 1̫0ʵ6

N2（B22ʴC22） ̫ 10ʵ6

IZ2（LH�N2）́  
12

ɹɹɹ��N2�ɿ�#࣭ ʢྔLHʣ
B2ɺC2ɺD2�ɿ�#෦ੇ๏ʢNNʣ

;�ɿࢧ�

3�

3�

8�
8�

ϑΟンΨʔʹֻ͔Δ֎ྗͷ֬ೝखॱ3

ϑΟンΨʔʹֻ͔Δෛ τ̔ϧΫ͕࠷େڐ༰ෛ τ̔ϧΫҎԼͰ͋Δ͜ͱΛ
֬ೝ͍ͯͩ͘͠͞ɻ
ͼϫʔΫॏྔʹΑΔෛٴ௺ τ̔ϧΫͷࢉܭҎԼͷͱ͓ΓͰ͢ɻ

ᶃ ڐ༰ෛ ト̔ルク

ϑΟンΨʔ։ด࣠スϥスτํՙॏ͕ڐ༰ՙॏҎԼͰ͋Δ͜ͱΛ
֬ೝ͍ͯͩ͘͠͞ɻ

ᶄ ڐ༰スラストՙॏ

��
��
��
��
ʵ
ʵ

3$1��(3-4
3$1��(3-.
3$1��(3--
3$1��(3-8
3$1��(3�-4
3$1��(3�-.

ࣜ�ܕ ༰スϥスτՙॏ'ʢ/ʣڐ

����
����
����
����
����
���

3$1��(3-4
3$1��(3-.
3$1��(3--
3$1��(3-8
3$1��(3�-4
3$1��(3�-.

ࣜ�ܕ ༰ෛڐେ࠷ τ̔ϧΫ5ʢ/ɾNʣ

���̫ ��ʵ�

���̫ ��ʵ�

���̫ ��ʵ�

���̫ ��ʵ�

���̫ ��ʵ�

���̫ ��ʵ�

3$1��(3-4
3$1��(3-.
3$1��(3--
3$1��(3-8
3$1��(3�-4
3$1��(3�-.

ࣜ�ܕ ϞʔメンτʢLH��N�ʣੑ׳༰ڐ ࣭ ʢྔ҆ʣʢLHʣ
����
����
����
���
����
���

R1�ɿ�"ॏ৺͔ΒϑΟンΨʔ։ดࢧ·ͰͷڑʢNNʣ
R2�ɿ�#ॏ৺͔ΒϑΟンΨʔ։ดࢧ·ͰͷڑʢNNʣ

ᶅ Z モーϝントੑ׳ճΓの全（ࢧ࣠）

T ́ （W1̫ R1̫ 10ʵ3）ɹ（W2̫ R2̫ 10ʵ3）ɹ（ͦのଞෛ ト̔ルク）
ɹ （̼́1̶ ʷ̧ 1̫ 10ʵ3）ɹ（̼2̶ ʷ̧ 2̫ 10ʵ3）ɹ（ͦのଞෛ ト̔ルク）

˞ϫʔΫΛͨ࣋͠ঢ়ଶͰάϦούʔΛટճͤͨ࣌͞ͷԕ৺ྗɺਫฏҠಈ࣌ͷՃݮʹΑΔྗੑ׳௺ʹֻ͔Δෛ τ̔ϧΫͱͳΓ·͢ɻ
ɹ֘͢Δ߹্هτϧΫʹՃ͑ͯ߹ܭτϧΫͱͯ͠࠷େڐ༰ෛ τ̔ϧΫҎԼͰ͋Δ͜ͱΛ֬ೝ͍ͯͩ͘͠͞ɻ

F ́ W1ʴW2 （ɹͦのଞスラストՙॏ）
ɹʹ̼1̶ ʴ̼2̶ （ɹͦのଞスラストՙॏ） '

8�

8�

I （LH�N2） ́  （IZ1ʴN1R12 1̫0ʵ6） � （IZ2ʴN2R22 1̫0ʵ6）

N1�ɿ�ϫʔΫ࣭ ʢྔLHʣ
R1��ɿ�ϫʔΫॏ৺͔ΒϑΟンΨʔ։ดࢧͷڑʢNNʣ
N2�ɿ�௺࣭ ʢྔLHʣ
R2�ɿ�௺ॏ৺͔ΒϑΟンΨʔ։ดࢧͷڑʢNNʣ
��H��ɿ�ॏྗՃʢ���N�T�ʣ

;�ɿࢧ�

άϦッύーબఆํ๏

R2
R1

W2

W1

;	ɿ	ࢧ
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ロータϦーબఆํ๏
。って֬ೝしてくださいߦをࢉܭには、以下の݅をຬたすඞཁがあります。खॱ�、�のࡍする༺

ΦϓγョンͰγϟϑトアダϓター、ςーブルアダϓターを取り͚た߹は、࣭ 。してくださいࢉরʣをՃࢀ������モーϝントʢ1ੑ׳、ྔ

ʢ�ʣ�ෛՙトルクが࡞༻しない߹�

下ਤのよ͏に༻する߹は、ॏྗによるෛՙトルクが࡞༻しないたΊ、ੵ 載のੑ׳モーϝントのみࢉܭをߦい、�

�。モーϝント以下Ͱある͜とを֬ೝしてくださいੑ׳容ڐ

ご༻になるπールとϫークのੑ׳モーϝントは、表తなܗঢ়のࢉग़ํ法ʢ1������ʣͰࢉܭしてください。

खॱ 1

Ϟʔメンτͷ֬ೝੑ׳
ʢ�ʣෛ τ̔ϧΫ͕࡞༻͠ͳ͍߹
ʢ�ʣෛ τ̔ϧΫ͕࡞༻͢Δ߹
Ϟʔメンτͷ֬ೝɺෛੑ׳˞ τ̔ϧΫΛड͚ͳ͍߹ͱड͚Δ߹ͱͰ֬ೝํ๏͕ҟͳΓ·͢ɻ

ͷॏ৺Ґஔɿग़ྗ࣠த৺ࡌੵ
ઃஔ࢟ɿਫฏ � ฏஔ͖ʗఱΓ

ͷॏ৺Ґஔɿग़ྗ࣠த৺ࡌੵ
ઃஔ࢟ɿԣཱͯʗਨ

ͷॏ৺Ґஔɿग़ྗ࣠த৺͔ΒΦϑηοτࡌੵ
ઃஔ࢟ɿਫฏ � ฏஔ͖ʗఱΓ

ྫ� ྫ � ྫ �

ʢ�ʣ�ෛՙトルクが࡞༻する߹�

下ਤのよ͏に༻する߹は、ॏྗによるෛՙトルクが࡞༻するたΊ、ͦ のだ͚ڐ容ੑ׳モーϝントが下します。�

まͣෛՙトルクのࢉܭをߦい、ิ ਖ਼ڐ容ੑ׳モーϝントをٻΊてください。ͦ の্Ͱੑ׳モーϝントをࢉܭし、�

ิਖ਼ڐ容ੑ׳モーϝント以下Ͱある͜とを֬ೝしてください。

ͷॏ৺Ґஔɿग़ྗ࣠த৺͔ΒΦϑηοτࡌੵ
ઃஔ࢟ɿԣཱͯʗਨ

ྫ

ɹ̩ �́ �̼ ̶́ �̫ �̍ ̌ɻ �̏

ɹɹɹɹ5�ɿ�ෛ ト̔ルク� </ŋN>

ɹɹɹɹ �̼ɿ�ൖૹ࣭ྔ� <LH>

ɹɹɹɹ̶�ɿ�ॏྗՃ� <N�T�>

ɹɹɹɹ �́ɿ�ൖૹのॏ৺Ґஔ� <NN>

ɹ̘̹ �́ �
�5NBY�ɻ �̩ �

���������������5NBY

ɹɹɹɹ5NBY�ɿ�ग़ トྗルク�</ŋN>

ɹ˞ग़ トྗルク�5NBY�のは

ɹɹ֤ページをࢀরしてください。

̼
ʢੵࡌ࣭ྔʣ

̩
ʢෛՙτϧΫʣ

ͷࡌੵ
ॏ৺ ́

ʢൖૹॏ৺ͷҐஔʣ

ॏྗํ

ステップ1　ෛ τ̔ϧΫ�̩ �ͷࢉܭ ステップ2　ڐ༰ੑ׳Ϟʔϝϯτิਖ਼�̘ K�ͷࢉܭ
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1. ճస͕࣠ମͷத৺Λ௨Δ߹ 2. ମͷத৺͕ճస͔࣠ΒΦϑηοτ͍ͯ͠Δ߹

ɹ̟̓ M�́ ��+NBY�̫ �$K��

ɹɹɹɹ+NBY�ɿڐ�容ੑ׳モーϝント�<LHŋN�>

ɹ˞ڐ容ੑ׳モーϝント�+NBY�のは、

ɹɹ֤ページをࢀরしてください。

下記ʮ表తなܗঢ়のੑ׳モーϝントࢉग़式ʯͰ、ੵ 載

のੑ׳モーϝントをࢉग़し、εςッϓ�ͰٻΊたิਖ਼

モーϝント以下Ͱある͜ੑ׳容ڐ とを֬ೝしてください。

ग़ྗ軸にかかるෛՙモーϝントとεラεトՙॏがڐ容以下

か֬ೝしてください。ڐ容を͑て༻した߹は、�

ण໋が下したり、ނোのݪҼとなります。

ಈతڐ容εラεトՙॏ、ಈతڐ容ෛՙモーϝントのは、

֤ページをࢀরしてください。

खॱ 2

ෛՙϞʔメンτͱスϥスτՙॏͷ֬ೝ

〈計算式〉J＝M×（D×10-3）2／8 〈計算式〉J＝M×（D×10-3）2／8＋M×（L×10-3）2

〈計算式〉J＝M×（（D×10-3）2／4＋（H×10-3）2／3）／4
〈計算式〉J＝M×（（D×10-3）2／4＋（H×10-3）2／3）／4＋M×（L×10-3）2

〈計算式〉J＝M×（（A×10-3）2＋（B×10-3）2）／12
〈計算式〉J＝M×（（A×10-3）2＋（B×10-3）2）／12＋M×（L×10-3）2

ԁபͷੑ׳Ϟʔϝϯτɿ+ʢLHɾN�ʣ
ԁபͷ࣭ྔɿ.ʢ୯ҐLHʣ
ԁபͷܘɿ%ʢ̼Nʣ

ԁபͷੑ׳Ϟʔϝϯτɿ+ʢLHɾN�ʣ
ԁபͷ࣭ྔɿ.ʢLHʣ
ԁபͷܘɿ%ʢNNʣ
ճస͔࣠Βத৺·Ͱͷڑɿ-ʢNNʣ

ԁபͷੑ׳Ϟʔϝϯτɿ+ʢLHɾN�ʣ
ԁபͷ࣭ྔɿ.ʢLHʣ
ԁபͷܘɿ%ʢNNʣ
ԁபͷ͞ɿ)ʢNNʣ

ԁபͷੑ׳Ϟʔϝϯτɿ+ʢLHɾN�ʣ
ԁபͷ࣭ྔɿ.ʢLHʣ
ԁபͷܘɿ%ʢNNʣ
ԁபͷ͞ɿ)ʢNNʣ
ճస͔࣠Βத৺·Ͱͷڑɿ-ʢNNʣ

֯பͷੑ׳Ϟʔϝϯτɿ+ʢLHɾN�ʣ
֯பͷ1ลɿ"ʢNNʣ
֯பͷ1ลɿ#ʢNNʣ

֯பͷੑ׳Ϟʔϝϯτɿ+ʢLHɾN�ʣ
֯பͷ࣭ྔɿ.ʢLHʣ
֯பͷ1ลɿ"ʢNNʣ
֯பͷ1ลɿ#ʢNNʣ
ճస͔࣠Βத৺·Ͱͷڑɿ-ʢNNʣ

ʢ�ʣԁபͷੑ׳Ϟʔϝンτ�
˞�ԁபͷ͞ߴʹؔΘΒͣʢԁ൘Ͱʣɺ�
ಉҰͷࣜΛద༻Մ

ʢ�ʣԁபͷੑ׳Ϟʔϝンτ�
˞�ԁபͷ͞ߴʹؔΘΒͣʢԁ൘Ͱʣɺ�
ಉҰͷࣜΛద༻Մ

ʢ�ʣԁபͷੑ׳Ϟʔϝンτ�
ʢ�ʣԁபͷੑ׳Ϟʔϝンτ�

ʢ�ʣ֯பͷੑ׳Ϟʔϝンτ�
˞�֯ பͷ͞ߴʹؔΘΒͣʢํ࢛൘Ͱʣɺ�
ಉҰͷࣜΛద༻Մ

ʢ�ʣ֯பͷੑ׳Ϟʔϝンτ�
˞�֯ பͷ͞ߴʹؔΘΒͣʢܗํ࢛ͷ൘ʣɺ�
ಉҰͷࣜΛద༻Մ

දతܗঢ়ͷੑ׳Ϟʔϝンτࢉग़ํ๏

D

D

)
)/2

A

B

A/2

D

L

D

)
L

A

B

L

スϥスτՙॏ

ෛՙϞʔメンτ

ग़ྗ࣠ෛՙϞʔメンτج४Ґஔ
35$�ɿ��NN
35$��ɿ��NN

ステップ3　ิਖ਼ڐ༰ੑ׳Ϟʔϝϯτ�̟ M̓�ͷࢉܭ ステップ4　ൖૹੑ׳Ϟʔϝϯτͷ֬ೝ

ΞΠΤΠΞΠϗーϜϖーδ छબఆιϑτػ
ΞΠΤΠΞΠ�બఆ ࡧݕࡧݕ

ʹछબఆιϑτػ
ϩーλリーͷબఆΛՃ͠·ͨ͠

1kan_301_330.indd   316 4/2/21   8:09 AM



1-317ɹٕज़ࢿྉ

ٕज़ࢿྉٕज़ࢿྉ

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

技
術
資
料

ớ
ア
イ
エ
イ
ア
イ
Ờ

技
術
資
料

ớ一ൠ
Ờ

ੜ
࢈
த
ࢭ
機
छ

ͱ
ޙ
ܧ
機
छ

چ
型
式
ม

表

"��ग़ྗ࣠த৺ͷԁ൘ঢ়ͷੵࡌͷ߹

ঢ়ͱ࣭ྔͷ҆ܗࡌੵ�˙

#��ग़ྗ࣠த৺͔ΒΦϑηοτ͢Δੵࡌͷ߹

RCP2-R5BS/R5CSタイプ
4.0

3.5

2.5

3.0

2.0

1.5

1.0

0.5

0

円板の半径（cm）

積
載
物
の
質
量（
kg
）

0 5 10 15 20 25 30

1/30
1/45
1/30
1/45

RCS2-R5C8L/R5C8)Lタイプ
45

40

35

25

30

20

15

10

5

0

円板の半径（cm）

積
載
物
の
質
量（
kg
）

0 2 4 6 8 10 1412

RTC8L  1/24
RTC8HL  1/15
RTC8HL  1/24

RTC8L  1/24
RTC8HL  1/15
RTC8HL  1/24

RCS2-R5C10Lタイプ
70

60

50

40

30

20

10

0

円板の半径（cm）

積
載
物
の
質
量（
kg
）

0 5 10 2015

RTC10L  1/15
RTC10L  1/24
RTC10L  1/15
RTC10L  1/24

RCS2-R5C12Lタイプ
90

80

60

70

50

40

30

20

10

0

円板の半径（cm）

積
載
物
の
質
量（
kg
）

0 10 3020

RTC12L  1/18
RTC12L  1/30
RTC12L  1/18
RTC12L  1/30

RCS2-R5C8L/R5C8)Lタイプ
20

15

10

5

0

オフセットの距離（cm）

積
載
物
の
質
量（
kg
）

0 2 4 6 8 10 1412

RTC8L  1/24
RTC8HL  1/15
RTC8HL  1/24

RTC8L  1/24
RTC8HL  1/15
RTC8HL  1/24

RCS2-R5C10Lタイプ
50

40

30

20

10

0

オフセット距離（cm）

積
載
物
の
質
量（
kg
）

0 5 10 2015

RTC10L  1/15
RTC10L  1/24
RTC10L  1/15
RTC10L  1/24

RCS2-R5C12Lタイプ
50

40

30

20

10

0

オフセット距離（cm）

積
載
物
の
質
量（
kg
）

0 10 3020

RTC12L  1/18
RTC12L  1/30
RTC12L  1/18
RTC12L  1/30

RCP2-R5BS/R5CSタイプ
4.0

3.5

2.5

3.0

2.0

1.5

1.0

0.5

0

オフセット距離（cm）

積
載
物
の
質
量（
kg
）

0 5 10 15 20 25 30

1/30
1/45
1/30
1/45

RCP2-R5BB/R5CBタイプ
25

20

15

10

5

0

円板の半径（cm）

積
載
物
の
質
量（
kg
）

0 5 10 15 20 25 30

減速比1/20  200度/s以下
減速比1/20  600度/s
減速比1/30  130度/s以下
減速比1/30  400度/s

減速比1/20  200度/s以下
減速比1/20  600度/s
減速比1/30  130度/s以下
減速比1/30  400度/s

RCP2-R5B/R5Cタイプ
6

5

4

3

2

1

0

円板の半径（cm）

円
板
の
質
量（
kg
）

0 5 10 15 20 25 30

減速比1/20  150度/s以下
減速比1/20  600度/s
減速比1/30  100度/s以下
減速比1/30  400度/s

減速比1/20  150度/s以下
減速比1/20  600度/s
減速比1/30  100度/s以下
減速比1/30  400度/s

RCP2-R5B/R5Cタイプ
6

5

4

3

2

1

0

オフセット距離（cm）

円
板
の
質
量（
kg
）

0 5 10 15 20 25 30

減速比1/20  150度/s以下
減速比1/20  600度/s
減速比1/30  100度/s以下
減速比1/30  400度/s

減速比1/20  150度/s以下
減速比1/20  600度/s
減速比1/30  100度/s以下
減速比1/30  400度/s

RCP2-R5BB/R5CBタイプ
25

20

15

10

5

0

オフセット距離（cm）

積
載
物
の
質
量（
kg
）

0 5 10 15 20 25 30

減速比1/20  200度/s以下
減速比1/20  600度/s
減速比1/30  130度/s以下
減速比1/30  400度/s

減速比1/20  200度/s以下
減速比1/20  600度/s
減速比1/30  130度/s以下
減速比1/30  400度/s

r
（円板の半径） 

r
（オフセット距離）
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■本体横立て時の計算方法

１．ワークと重力トルクによって生じるトルクを計算します。

m ： ワーク質量 [kg]
g ： 重力加速度 [m/s2]
r ： 回転半径 [m]

Wg = mgr [N・m]  ・・・・・①

1．差分トルクを算出します。　※差分トルクは本体の最大トルクと①で算出したトルクの差になります。
Tmax ： 出力軸最大トルク [N・m]ΔT = （ Tmax - Wg ）  ・・・・・②

2．差分トルクから希望する機種がトルクを満たすか確認します。

ΔT ≦ ０  ・・・・・ 使用できません。高トルクの機種への変更もしくは質量、回転半径を小さくする必要があります。

ΔT ＞ ０  ・・・・・ 使用可能です。次の確認へ進んでください。

3．②で算出した差分トルク（ΔT）から横立て時の許容慣性モーメント（Ｊp）を求めます。
　　許容慣性モーメントは機種によって異なりますので、下記グラフから算出してください。
　　各機種の減速比による違いはありません。

ロータリーの回転部を床面に対して垂直で使用する場合は、
下記の計算式にて使用可否の確認をお願いします。

例） RTBで差分トルクが0.6N・mの場合、許容慣性モーメントは0.005kg・m2になります。

4．許容慣性モーメントの判定

許容慣性モーメントJp ＞ 慣性モーメントJw・・・・・使用可能です。

許容慣性モーメントJp ≦ 慣性モーメントJw・・・・・使用できません。

算出した許容慣性モーメント（Jp）がﾜｰｸの慣性モーメント（Jw）より大きければ使用可能です。

r（回転半径）

m（ワーク質量）

重力方向

（高トルクの機種への変更もしくは質量、回転半径を小さくする必要があります。）

छػ ൺݮ େτϧΫ࠷

35#4ɺ35#4-ɺ35$4ɺ35$4-
���� ����
���� ����

35#ɺ35#-ɺ35$ɺ35$-
���� ���
���� ���

35##ɺ35##-ɺ35$#ɺ35$#-
���� ����
���� ����

35$�- ���� ����

35$�)-
���� ����
���� ����

35$��-
���� ���
���� ���

35$��-
���� ���
���� ���

R5BS/R5BSL/R5CS/R5CSL
0.0040

0.0035

0.0025

0.0030

0.0020

0.0015

0.0010

0.0005

0

ΔT：差分トルク（N・m）

Jp
：
許
容
慣
性
モ
ー
メ
ン
ト（
kg
-m

2 ）

0 0.1 0.2 0.3 0.4

RCS2-R5C8（)）L
0.018

0.016

0.014

0.01

0.012

0.008

0.006

0.004

0.002

0

ΔT：差分トルク（N・m）

Jp
：
許
容
慣
性
モ
ー
メ
ン
ト（
kg
-m

2 ）

0 0.2 10.4 0.6 0.8

R5B/R5BL/R5C/R5CL
0.016

0.014

0.010

0.012

0.008

0.006

0.004

0.002

0

ΔT：差分トルク（N・m）

Jp
：
許
容
慣
性
モ
ー
メ
ン
ト（
kg
-m

2 ）

0 0.5 1.0 1.5 2.0

RCS2-R5C10L
0.06

0.05

0.03

0.02

0.04

0.01

0

ΔT：差分トルク（N・m）

Jp
：
許
容
慣
性
モ
ー
メ
ン
ト（
kg
-m

2 ）

0 0.5 31 1.5 2 2.5

R5BB/R5BBL/R5CB/R5CBL
0.035

0.025

0.030

0.020

0.015

0.010

0.005

0

ΔT：差分トルク（N・m）

Jp
：
許
容
慣
性
モ
ー
メ
ン
ト（
kg
-m

2 ）

0 1 2 3 54

RCS2-R5C12L
0.18

0.16

0.14

0.1

0.12

0.08

0.06

0.04

0.02

0

ΔT：差分トルク（N・m）

Jp
：
許
容
慣
性
モ
ー
メ
ン
ト（
kg
-m

2 ）

0 2 104 6 8
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���λΠϓ ���λΠϓ

ʣ༷๏ʢඪ४ํؼ෮ݪ
ճΓʹճస͠ɺܭ࣌Ґஔ͔Βࡏݱ
スτούʔʹԡͨͬͯస͠ݪͱͳΓ·͢ɻ
ʢԼਤᶃࢀরʣ

ճΓʹճస͠ɺܭ࣌Ґஔ͔Βࡏݱ
ηンαʔײݪޙηンαʔݕग़ൣғΛԟ෮ͯ͠
ҐஔΛ֬ೝݪޙͱͳΓ·͢ɻ
ʢԼਤᶄࢀরʣ

ٯݪ ʢ༷ٯճస༷ʣ

ճΓʹճస͠ɺܭ࣌Ґஔ͔Βࡏݱɺ࣌ؼ෮ݪ
スτούʔʹԡͨͬͯసͯ͠ݪͱͳΓ·͢ɻ
ͱ༷スτούʔͷҐஔ͕ඪ४༷ٯݪͨ·
ҟͳΓ·͢ɻͦ ͷͨΊඪ४༷Λ͔ޙΒݪ༷ٯʹ͢Δ
͜ͱग़དྷ·ͤΜͷͰ͝ҙ͍ͩ͘͞ɻ

ճΓʹճస͠ɺܭ࣌Ґஔ͔Βࡏݱɺ࣌ؼ෮ݪ
ηンαʔײݪޙݕग़ൣғΛԟ෮ͯ͠
ҐஔΛ֬ೝݪޙͱͳΓ·͢ɻ

ਫ਼ؼ෮ݪ

খܕ ʶ���� Ҏ˃ ʶ���� Ҏ˃

தܕ ʶ���� Ҏ˃ ʶ���� Ҏ˃

େܕ ʶ���� Ҏ˃ ʶ���� Ҏ˃

ෛՙϞʔメンτ�
ͳ҆Ͱ͋ΔͳΒɺෛՙモーϝント（తؾి）తޚモーϝント੍͕ੑ׳
ڧత（ػցత）ͳ用ݶքͷ҆Ͱ ɻ͢
モーϝントͷج४Ґஔग़ྗ࣠付͚ࠜͷຊମ໘ͱ͠ ɺग़ྗ࣠ʹ͔
͔Δෛՙモーϝント͕Χタロάͷڐ༰ෛՙモーϝントҎ内͔Ͳ͏ ͔֬
ೝͯ͠ ͍ͩ͘͞ɻ
༰ෛՙモーϝントΛ͑ͯڐ 用ͨ͠ ߹ɺण໋ΛॖΊͨΓނোͷ
ҼͱͳΓ·͢ͷͰ͝ҙ͍ͩ͘͞ɻݪ

˙3$1�ϩʔλϦʔλΠϓͷݪʹؔ͢Δҙ�
ロータリータΠプʹಈൣ࡞ғ͕ҟͳΔʮ330タΠプʯͱʮ360タΠプʯͷ2タΠプ͕ଘ͠ࡏ· ɻ͢
ͲͪΒݪҐஔڞ௨Ͱ͕͢ɺݪ෮ؼಈٴ࡞ͼಈ࡞（ճస）ํ ͷʹ͍ͭͯ͝ҙ͍ͩ͘͞ɻهΔ߹ʹԼ͢ߋΛม

 原点 
（正転側旋回エンド） 

メカストッパー 
回転軸 

原点
復帰

オフセット移動量 

330度回転仕様 多回転仕様
RTBSL/RTCSL、RTBL/RTCL、RTBBL/RTCBL

動作範囲（330度） 

①

②⑤
④
③

［原点センサー検出範囲（原点側）の検出］
① 原点復帰開始（原点センサー検出範囲を捜索）
② 原点センサー検出範囲（原点側）を検出（B 接点時 : 信号の立下がりまたは信号 OFF 検出）
③ 反転（原点センサー非検出範囲を捜索）
④ 原点センサー非検出範囲（原点を検出（B 接点時信号の立上がりまたは信号 ON 検出）
⑤ 反転

［原点センサー検出範囲の4 点⑥、⑦、⑨、⑩の検出。⑥、⑦、⑨、⑩の中心位置をオフセットの基準位置とする。］
⑥ 原点センサー検出範囲（原点側）を検出（B 接点時:信号の立下がりまたは信号 OFF 検出）、
　 原点センサー非検出範囲（反原点側）へ移動
⑦ 原点センサー非検出範囲（反原点側）を検出（B 接点時:信号の立上がりまたは信号 ON 検出）
⑧ 反転、原点センサー検出範囲（反原点側）へ移動
⑨ 原点センサー検出範囲（反原点側）を検出（B 接点時:信号の立下がりまたは信号 OFF 検出）、
　 原点センサー非検出範囲（原点側）へ移動
⑩ 原点センサー非検出範囲（原点側）を検出（B 接点時:信号の立上がりまたは信号 ON 検出）

［オフセット移動動作］
⑪ ⑥、⑦、⑨、⑩の中心からオフセットの基準位置を決めます。
　 オフセットの基準位置からオフセット移動量移動した位置が原点となります。現在の位置から原点へ移動。
⑫ 原点位置

① ②

囲
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ಈ࡞Ϟʔυ ಈ࡞આ໌ ಈൣ࡞ғ ରԠΤンίʔμʔ ରԠλΠϓ

ΠンσοΫスϞʔυ
ʢແݶճస


ճస࣠Λ�ճసͤ͞Δͱɺ࠲ࡏݱඪ͕�EFHʹͳΓ·͢ɻ
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�

"*	ΠンσοΫスΞϒι
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˙ϩʔλϦʔΞΫνϡΤʔλʔબఆ্ͷҙ�
ロータリータΠプͷ੍ํޚ๏ʹh ΠンσッΫスモード ͱɦh ϊーϚルモード ͷɦ2छྨ͕ଘ͠ࡏ ·͢ ɻ

ҎԼͷදͷ߹ΘͤͰ用 Δ͢߹ɺΠンσッΫスモードͰͷಈ࡞Λ͏ߦ ͱ͕͜ Ͱ͖ ·ͤ ΜͷͰ͝ ҙ͘ ͩ͞ ͍ɻ
˔ 330タΠプɺアブιリϡートΤンίーμー付 タ͖ΠプΠンσッΫスモードʹରԠͰ͖ ·ͤ Μɻ

˞1ɹ	ιフトリϛットͷパϥϝーターͷखಈઃఆ͕ඞཁͰ͢ɻ
˞2ɹ؆қアブιରԠՄͰ͢ɻ

˞1ɹίントローϥー ΑʹΓɺબͰ͖ ΔωットϫーΫҟͳΓ·͢ ɻ
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。って֬ೝしてくださいߦをࢉܭには、以下の݅をຬたすඞཁがあります。खॱ�、�のࡍする༺

ʲՃผڐ༰ੑ׳モーϝントʳ

ʢ�ʣ�ෛՙトルクをड͚ない߹�

下ਤのよ͏に༻する߹は、ॏྗによるෛՙトルクをड͚ないたΊ、ੵ 載のੑ׳モーϝントのみࢉܭをߦい、�

�。モーϝント以下Ͱある͜とを֬ೝしてくださいੑ׳容ڐ

ご༻になるπールとϫークのੑ׳モーϝントは、表తなܗঢ়のࢉग़ํ法ʢ����� ページʣͰࢉܭしてください。

खॱ 1

Ϟʔメンτͷ֬ೝੑ׳
ʢ�ʣෛ τ̔ϧΫΛड͚ͳ͍߹
ʢ�ʣෛ τ̔ϧΫΛड͚Δ߹
Ϟʔメンτͷ֬ೝɺෛੑ׳˞ τ̔ϧΫΛड͚ͳ͍߹ͱड͚Δ߹ͱͰ֬ೝํ๏͕ҟͳΓ·͢ɻ


ʢ�Tʣ

Ճݮ
���( ���(

� ����� �����
��� ����� �����
��� ����� �����
��� ����� �����
��� ����� �����
��� ����� �����
��� ����� �����
��� ����� �����
��� ����� �����

ͷॏ৺Ґஔɿग़ྗ࣠த৺ࡌੵ
ຊମઃஔɿग़ྗ্͖࣠·ͨԼ͖

ͷॏ৺Ґஔɿग़ྗ࣠த৺ࡌੵ
ຊମઃஔɿग़ྗ࣠ԣ͖

ͷॏ৺Ґஔɿग़ྗ࣠த৺͔ΒΦϑηοτࡌੵ
ຊମઃஔɿग़ྗ্͖࣠·ͨԼ͖

ྫ� ྫ � ྫ �

ʢ୯ҐLHɾN�ʣ

தۭロータϦーʢ3$1��35'.-ʣબఆํ๏
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ʢ�ʣ�ෛՙトルクをड͚る߹�

下ਤのよ͏に༻する߹は、ॏྗによるෛՙトルクをड͚るたΊ、ͦ のだ͚ڐ容ੑ׳モーϝントが下します。�

まͣෛՙトルクのࢉܭをߦい、ิ ਖ਼ڐ容ੑ׳モーϝントをٻΊてください。ͦ の্Ͱੑ׳モーϝントをࢉܭし、�

ิਖ਼ڐ容ੑ׳モーϝント以下Ͱある͜とを֬ೝしてください。下ਤをྫにྫࢉܭを記載します。

ʢεςッϓ�ʣ�ෛ ト̔ルク�̩ �のࢉܭ

ɹ̩ �́ �̼ ̶́ �̫ �̍ ̌ɻ ̏

ɹɹɹɹ5�ɿ�ෛ ト̔ルク� </ŋN>

ɹɹɹɹ �̼ɿ�ൖૹ࣭ྔ� <LH>

ɹɹɹɹ̶�ɿ�ॏྗՃ� <N�T�>

ɹɹɹɹ �́ɿ�ൖૹのॏ৺Ґஔ� <NN>

ʢεςッϓ�ʣڐ�容ੑ׳モーϝントิਖ਼� K̘�のࢉܭ

ɹ̘̹ �́ �
�5NBY�ɻ �̩ �

���������������5NBY

ɹɹɹɹ5NBY�ɿ�ग़ トྗルク�</ŋN>

ɹ˞ग़ トྗルク�5NBY�のは以下の表をࢀরしてください。


ʢ�Tʣ ग़ トྗルク

� ���
��� ���
��� ���
��� ���
��� ���
��� ���
��� ���
��� ���
��� ���

5
ʢෛՙτϧΫʣ

ʢൖૹॏ৺ͷҐஔʣ
S

̼
ʢੵࡌ�࣭ྔʣ

ͷॏ৺ࡌੵ
ॏྗํ

ɿग़ྗ࣠த৺͔ΒΦϑηοτࡌੵ
ຊମઃஔɿग़ྗ࣠ԣ͖

ྫ

ʲผग़ྗトルク 5NBYʳ ʢ୯Ґ/ɾNʣ
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ʢεςッϓ�ʣ�ิਖ਼ڐ容ੑ׳モーϝント�̟ M̓�のࢉܭ

ɹ̟̓ M�́ ��+NBY�̫ �$K��

ɹɹɹɹ+NBY�ɿڐ�容ੑ׳モーϝント�<LHŋN�>

ɹ˞ڐ容ੑ׳モーϝント�+NBY�のは、以下の表をࢀরしてください。

ʢεςッϓ�ʣ�ൖૹੑ׳モーϝントの֬ೝ

ɹ����� ページのʮ表తなܗঢ়のੑ׳モーϝントࢉग़式ʯͰ、ੵ 載のੑ׳モーϝントをࢉग़し、�

ɹεςッϓ�ͰٻΊたิਖ਼ڐ容ੑ׳モーϝント以下Ͱある͜ とを֬ೝしてください。

ग़ྗ軸にかかるෛՙモーϝントとεラεトՙॏがڐ容以下か֬ೝしてください。ڐ容を͑て༻した߹は、�

ण໋が下したり、ނোのݪҼとなります。

ʲՃผڐ༰ੑ׳モーϝント +NBYʳ

खॱ 2

ෛՙϞʔメンτͱスϥスτՙॏͷ֬ೝ


ʢ�Tʣ

Ճݮ
���( ���(

� ����� �����
��� ����� �����
��� ����� �����
��� ����� �����
��� ����� �����
��� ����� �����
��� ����� �����
��� ����� �����
��� ����� �����

߲ ༰
ಈతڐ༰スϥスτՙॏ ���/
ಈతڐ༰ෛՙϞʔメンτ ��/ŋN

ʢ୯ҐLHɾN�ʣ

スϥスτՙॏ

ෛՙϞʔメンτ

ෛՙϞʔメンτج४Ґஔ

��NN

બఆ݅

ຊ品͕͓٬༷ͷر͞ΕΔ݅Ͱ༻Մ͔ɺ࣍ͷ༰ʹ͍ͭͯ֬͝ೝΛ͓͍͍ͨ͠ئ·͢ɻ

ͷ�ʹ͍ͭͯɺ࣮࣍ ༰ҎԼ͔Λ֬ೝ͠·͢ɻڐΔ͕݅品ͷ͢༺ʹࡍ

ΞΫνϡΤʔλʔʹ͢ࡌΔͷ߹ܭՙॏ

ΞΫνϡΤʔλʔʹ͢ࡌΔͷෛՙモーϝントの߹ܭ

ΞΫνϡΤʔλʔʹ͢ࡌΔͷෛՙイφーシϟ

ෛՙ݅֬ೝ1

ᶃ�スϥスτՙॏ

ᶄ�ෛՙϞʔϝϯτՙॏ

ᶅ�ෛՙΠφʔγϟ

+ � 1/8 Y M Y D 2

࣭ ɿྔ.

%

ճ
స
த
৺

+ � 1/12 Y M Y ( B 2 � C 2 )

B

C

ճ
స
த
৺

࣭ ɿྔ.

+ � M Y R 2� 1/8 Y M Y D 2

࣭ ɿྔ.

ճ
స
த
৺

%

3

+ � MYR 2�1/12YMY (B 2 � C 2 )

ճ
స
த
৺

B

C3

࣭ ɿྔ.

ɺఀݮɺɺՃɺڑΔ͢࡞ಈʹࡍ࣮ ͷ͔݅Βɺ̙ؒ࣌ࢭ ̙ϞʔλʔͷスϖοΫ͕ӡస݅Ͱ
Մ͔Λ֬ೝ͠·͢ɻ༺

ӡస݅֬ೝ2

ӡస݅のࢉܭɺ̙ ̙モーターબఆιϑトΛ͝༻͍ͩ͘͞ɻ

DDモーターબఆιϑト ダンローυアυレスɹ IttQ�//XXX�iBi-SPCPt�DP�KQ/LnPXMFEHF/inEFY�ItNM

Ҡಈؒ࣌ෛՙΠナʔγϟʹΑͬͯมԽ͠·͢ɻԼهද͔ΒҠಈؒ࣌ͷ҆Λ֬͝ೝ͍ͩ͘͞ɻ�

Ҡಈؒ࣌ͷ҆3

˞දͷࣈ҆Ͱ͢ͷͰɺҠಈؒ࣌Λอূ͢ΔͷͰ͋Γ·ͤΜɻ

ʢʣ্ දͷؒ࣌Ҡಈ໋ྩΛड͚͔ͯΒɺҐஔܾΊ෯�����	���֯ඵ
ʹऩଋ͢Δ·Ͱͷؒ࣌Ͱ͢ɻ

ෛՙイφーシϟԼݶ<LHɾN 2>
ෛՙイφーシϟ্ݶ<LHɾN 2>
ɹ45Ҡ動࣌間<sFD>
ɹ�0Ҡ動࣌間<sFD>
1�0Ҡ動࣌間<sFD>
270Ҡ動࣌間<sFD>

�

�����

����

����

����

����

�����

����

����

����

����

����

����

����

����

����
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����

����

����

����

���

���

����

����

����

����

���

���

����

����

����

����

���

���

����

����

����

����

���

���

����

����

����

����

DD-LH18/DDA-LH18C

DD-LT18/DDA-LT18C

ʢʣ্ දͷؒ࣌Ҡಈ໋ྩΛड͚͔ͯΒɺҐஔܾΊ෯�����	���֯ඵ
ʹऩଋ͢Δ·Ͱͷؒ࣌Ͱ͢ɻ

ෛՙイφーシϟԼݶ<LHɾN 2>
ෛՙイφーシϟ্ݶ<LHɾN 2>
ɹ45Ҡ動࣌間<sFD>
ɹ�0Ҡ動࣌間<sFD>
1�0Ҡ動࣌間<sFD>
270Ҡ動࣌間<sFD>

�
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ෛՙ݅のࢉܭɺアクチュエーターʹ͢ࡌΔのෛՙイφーシϟΛࢉग़͠ɺ̙ ̙モーターબఆιϑトʹͯ֬͝ೝ͍ͩ͘͞ɻ
ɻ͍ͩͯ͘͞͠ʹߟࢀのͰ͢·͠ࡌܝΛࣜࢉܭঢ়のෛՙイφーシϟܗදతͳʹ࣍
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ҙ߲ࣄ

˙�ಈ࡞λΠプ

ຊ品͝༻݅ʹΑͬͯ�ͭͷಈ࡞λΠϓ͕બՄͰ͢ɻ
ͦΕͧΕͷλΠϓͷಛٴͼҙΛ֬͝ೝͷ্͝༻͍ͩ͘͞ɻ

ʢ˞�ʣ

ʢ˞�ʣ

ʢ˞�ʣ

ʢ˞�ʣ

ʢ˞�ʣ

94&-�1�2ʹଓͰ͖·ͤΜɻ༷ղߴ

94&-ͷΠンσοΫスΞϒιλΠϓɺࡏݱҐஔ͔Β̍̔ ̌ Ҏ˃্Ҡಈ͢Δ߹ɺҠಈྔͷগͳ͍ํʹճసͯ͠ඪҐஔʹҠಈ͠·͢ɻ
ΑͬͯࡏݱҐஔٴͼҠಈྔʹΑͬͯճసํ͕มԽ͠·͢ͷͰ͝ҙ͍ͩ͘͞ɻ
ҠಈํΛࢦఆ͍ͨ͠߹ɺ4$0/�$#Λ͝༻͍ͩ͘͞ɻ

ΠンσοΫスΞϒιλΠϓɺಉҰํʹແݶʹճస͢Δ͜ͱ͕Ͱ͖·͕͢ɺ94&-ͷ�ճͷҠಈྔ࠷େ̍̔ ̌ Ͱ˃͢ͷͰɺ
ϞʔλʔͷΑ͏ʹఀ͠ࢭͳ͍ͰಉҰํʹ࿈ଓͰճస͢Δ͜ͱͰ͖·ͤΜɻ
࿈ଓճసΛ͍͍ͨߦ߹4$0/�$#Λ͝༻͍ͩ͘͞ɻ

ଟճసΞϒιɺ࠷ॳͷઃఆͷ࣌·ͨΞϒι༻όοテϦʔΛަ࣌ͨ͠ݪ෮͕ؼඞཁͰ͢ɻ

4$0/�$#ͷΠンσοΫスΞϒιλΠϓͰɺύϧスྻ੍ޚΛ͢Δ߹ɺύϥメʔλʔͷม͕ߋඞཁͰ͢ɻ
औѻઆ໌ॻΛ֬͝ೝ͍ͩ͘͞ɻࡉৄ

動作タイプ
コントローラーछྨ
動作ൣғ
1ճͷҠ動໋ྩͷ࠷େҠ動ྔ
無ݶճస動作
動作ؼ෮ݪ
Ξϒιバッテリー

ΠンσοΫスΞϒιλΠϓ

�ʙ�������˃

Մʢ˞�ʣ
ෆ�ཁ
ෆ�ཁ

4$0/�$#ʢ˞�ʣ

���˃

94&-ʢ˞�ʣ

���ʢ˃˞�ʣ

ଟճసΞϒιλΠϓ

����େʶ����ʢ˃ʶ࠷ ʣ˃
ғൣ࡞ಈه্
ෆ�Մ

ෆ�ཁʢ˞�ʣ
ඞ�ཁ

4$0/�$# 94&-ʢ˞�ʣ
ʢ˞ɹɹʣ��CJUͷ߹

˙�ίϯτϩʔϥʔʹ͍ͭͯ

˔̙̙ �%%"�-5��˘̎̌ ̬̌Ͱ͕͢ɺ̨ ̘̤ �̣̘ #ίンτϩʔϥʔͷ֎ੇܗ๏̐̌ ͷੇ๏ʹͳΓ·͢ɻ༷̬̌
��ʢ̨̘ ̤̣ �̘ #ͷ֎ੇܗ๏ɺ�����ϖʔδΛ͝ࢀর͍ͩ͘͞ʣ
˔̨̘ ̤̣ �̘ #Ͱಈ͢࡞Δ߹ɺճੜ߅Ϣχοτ͕-5��˘̍ݸɺ-)��˘ݸ�ඞཁͰ͢ɻ
˔̨̭ ̡̚ ίンτϩʔϥʔͰಈ͢࡞Δ߹ɺճੜ߅Ϣχοτ͕Լهͷͱ͓ΓඞཁͰ͢ɻ

˔̨̭ ̡̚ ίンτϩʔϥʔʹ̙̙ �%%"ϞʔλʔΛෳଓ͢Δ߹ɺ-5��λΠϓ࠷େ�ɺ-)��࠷େ̎ͱͳΓ·͢ɻ
˔4$0/�$#Ͱಈ͢࡞Δ߹ɺ94&-ίンτϩʔϥʔͷϩϘγϦンμʔήʔτΣΠػʹଓͯ͠༻͢Δ͜ͱ
ɹͰ͖·ͤΜͷͰ͝ҙ͍ͩ͘͞ɻ
༷̌̎૬ࡾ���8ɾ༷༰ྔ-5��λΠϓ୯૬ݯి˔ ̌8ɺ-)̍̔ λΠϓ୯૬����8༷ɾࡾ૬༷
ɹ���8Ͱ͍ͩͯ͘͞͠ࢉܭɻ

ճ ੜ  ߅
ユニット
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બఆ݅

ຊ品͕͓٬༷ͷر͞ΕΔ݅Ͱ༻Մ͔ɺ࣍ͷ༰ʹ͍ͭͯ֬͝ೝΛ͓͍͍ͨ͠ئ·͢ɻ

ͷ�ʹ͍ͭͯɺ࣮࣍ ༰ҎԼ͔Λ֬ೝ͠·͢ɻڐΔ͕݅品ͷ͢༺ʹࡍ

ΞΫνϡΤʔλʔʹ͢ࡌΔͷ߹ܭՙॏ

ΞΫνϡΤʔλʔʹ͢ࡌΔͷෛՙモーϝントの߹ܭ

ΞΫνϡΤʔλʔʹ͢ࡌΔͷෛՙイφーシϟ

ෛՙ݅֬ೝ1

ᶃ�スϥスτՙॏ

ᶄ�ෛՙϞʔϝϯτՙॏ

ᶅ�ෛՙΠφʔγϟ

+ � 1/8 Y M Y D 2

࣭ ɿྔ.

%

ճ
స
த
৺

+ � 1/12 Y M Y ( B 2 � C 2 )

B

C

ճ
స
த
৺

࣭ ɿྔ.

+ � M Y R 2� 1/8 Y M Y D 2

࣭ ɿྔ.

ճ
స
த
৺

%

3

+ � MYR 2�1/12YMY (B 2 � C 2 )

ճ
స
த
৺

B

C3

࣭ ɿྔ.

ɺఀݮɺɺՃɺڑΔ͢࡞ಈʹࡍ࣮ ͷ͔݅Βɺ̙ؒ࣌ࢭ ̙ϞʔλʔͷスϖοΫ͕ӡస݅Ͱ
Մ͔Λ֬ೝ͠·͢ɻ༺

ӡస݅֬ೝ2

ӡస݅のࢉܭɺ̙ ̙モーターબఆιϑトΛ͝༻͍ͩ͘͞ɻ

DDモーターબఆιϑト ダンローυアυレスɹ IttQ�//XXX�iBi-SPCPt�DP�KQ/LnPXMFEHF/inEFY�ItNM

Ҡಈؒ࣌ෛՙΠナʔγϟʹΑͬͯมԽ͠·͢ɻԼهද͔ΒҠಈؒ࣌ͷ҆Λ֬͝ೝ͍ͩ͘͞ɻ�

Ҡಈؒ࣌ͷ҆3

˞දͷࣈ҆Ͱ͢ͷͰɺҠಈؒ࣌Λอূ͢ΔͷͰ͋Γ·ͤΜɻ

ʢʣ্ දͷؒ࣌Ҡಈ໋ྩΛड͚͔ͯΒɺҐஔܾΊ෯�����	���֯ඵ
ʹऩଋ͢Δ·Ͱͷؒ࣌Ͱ͢ɻ

ෛՙイφーシϟԼݶ<LHɾN 2>
ෛՙイφーシϟ্ݶ<LHɾN 2>
ɹ45Ҡ動࣌間<sFD>
ɹ�0Ҡ動࣌間<sFD>
1�0Ҡ動࣌間<sFD>
270Ҡ動࣌間<sFD>
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DD-LH18/DDA-LH18C

DD-LT18/DDA-LT18C

ʢʣ্ දͷؒ࣌Ҡಈ໋ྩΛड͚͔ͯΒɺҐஔܾΊ෯�����	���֯ඵ
ʹऩଋ͢Δ·Ͱͷؒ࣌Ͱ͢ɻ

ෛՙイφーシϟԼݶ<LHɾN 2>
ෛՙイφーシϟ্ݶ<LHɾN 2>
ɹ45Ҡ動࣌間<sFD>
ɹ�0Ҡ動࣌間<sFD>
1�0Ҡ動࣌間<sFD>
270Ҡ動࣌間<sFD>
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ෛՙ݅のࢉܭɺアクチュエーターʹ͢ࡌΔのෛՙイφーシϟΛࢉग़͠ɺ̙ ̙モーターબఆιϑトʹͯ֬͝ೝ͍ͩ͘͞ɻ
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ҙ߲ࣄ

˙�ಈ࡞λΠプ

ຊ品͝༻݅ʹΑͬͯ�ͭͷಈ࡞λΠϓ͕બՄͰ͢ɻ
ͦΕͧΕͷλΠϓͷಛٴͼҙΛ֬͝ೝͷ্͝༻͍ͩ͘͞ɻ

ʢ˞�ʣ

ʢ˞�ʣ

ʢ˞�ʣ

ʢ˞�ʣ

ʢ˞�ʣ

94&-�1�2ʹଓͰ͖·ͤΜɻ༷ղߴ

94&-ͷΠンσοΫスΞϒιλΠϓɺࡏݱҐஔ͔Β̍̔ ̌ Ҏ˃্Ҡಈ͢Δ߹ɺҠಈྔͷগͳ͍ํʹճసͯ͠ඪҐஔʹҠಈ͠·͢ɻ
ΑͬͯࡏݱҐஔٴͼҠಈྔʹΑͬͯճసํ͕มԽ͠·͢ͷͰ͝ҙ͍ͩ͘͞ɻ
ҠಈํΛࢦఆ͍ͨ͠߹ɺ4$0/�$#Λ͝༻͍ͩ͘͞ɻ

ΠンσοΫスΞϒιλΠϓɺಉҰํʹແݶʹճస͢Δ͜ͱ͕Ͱ͖·͕͢ɺ94&-ͷ�ճͷҠಈྔ࠷େ̍̔ ̌ Ͱ˃͢ͷͰɺ
ϞʔλʔͷΑ͏ʹఀ͠ࢭͳ͍ͰಉҰํʹ࿈ଓͰճస͢Δ͜ͱͰ͖·ͤΜɻ
࿈ଓճసΛ͍͍ͨߦ߹4$0/�$#Λ͝༻͍ͩ͘͞ɻ

ଟճసΞϒιɺ࠷ॳͷઃఆͷ࣌·ͨΞϒι༻όοテϦʔΛަ࣌ͨ͠ݪ෮͕ؼඞཁͰ͢ɻ

4$0/�$#ͷΠンσοΫスΞϒιλΠϓͰɺύϧスྻ੍ޚΛ͢Δ߹ɺύϥメʔλʔͷม͕ߋඞཁͰ͢ɻ
औѻઆ໌ॻΛ֬͝ೝ͍ͩ͘͞ɻࡉৄ

動作タイプ
コントローラーछྨ
動作ൣғ
1ճͷҠ動໋ྩͷ࠷େҠ動ྔ
無ݶճస動作
動作ؼ෮ݪ
Ξϒιバッテリー

ΠンσοΫスΞϒιλΠϓ

�ʙ�������˃

Մʢ˞�ʣ
ෆ�ཁ
ෆ�ཁ

4$0/�$#ʢ˞�ʣ

���˃

94&-ʢ˞�ʣ

���ʢ˃˞�ʣ

ଟճసΞϒιλΠϓ

����େʶ����ʢ˃ʶ࠷ ʣ˃
ғൣ࡞ಈه্
ෆ�Մ

ෆ�ཁʢ˞�ʣ
ඞ�ཁ

4$0/�$# 94&-ʢ˞�ʣ
ʢ˞ɹɹʣ��CJUͷ߹

˙�ίϯτϩʔϥʔʹ͍ͭͯ

˔̙̙ �%%"�-5��˘̎̌ ̬̌Ͱ͕͢ɺ̨ ̘̤ �̣̘ #ίンτϩʔϥʔͷ֎ੇܗ๏̐̌ ͷੇ๏ʹͳΓ·͢ɻ༷̬̌
��ʢ̨̘ ̤̣ �̘ #ͷ֎ੇܗ๏ɺ�����ϖʔδΛ͝ࢀর͍ͩ͘͞ʣ
˔̨̘ ̤̣ �̘ #Ͱಈ͢࡞Δ߹ɺճੜ߅Ϣχοτ͕-5��˘̍ݸɺ-)��˘ݸ�ඞཁͰ͢ɻ
˔̨̭ ̡̚ ίンτϩʔϥʔͰಈ͢࡞Δ߹ɺճੜ߅Ϣχοτ͕Լهͷͱ͓ΓඞཁͰ͢ɻ

˔̨̭ ̡̚ ίンτϩʔϥʔʹ̙̙ �%%"ϞʔλʔΛෳଓ͢Δ߹ɺ-5��λΠϓ࠷େ�ɺ-)��࠷େ̎ͱͳΓ·͢ɻ
˔4$0/�$#Ͱಈ͢࡞Δ߹ɺ94&-ίンτϩʔϥʔͷϩϘγϦンμʔήʔτΣΠػʹଓͯ͠༻͢Δ͜ͱ
ɹͰ͖·ͤΜͷͰ͝ҙ͍ͩ͘͞ɻ
༷̌̎૬ࡾ���8ɾ༷༰ྔ-5��λΠϓ୯૬ݯి˔ ̌8ɺ-)̍̔ λΠϓ୯૬����8༷ɾࡾ૬༷
ɹ���8Ͱ͍ͩͯ͘͞͠ࢉܭɻ

ճ ੜ  ߅
ユニット
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બఆ݅

ຊ品͕͓٬༷ͷر͞ΕΔ݅Ͱ༻Մ͔ɺ࣍ͷ༰ʹ͍ͭͯ֬͝ೝΛ͓͍͍ͨ͠ئ·͢ɻ

ͷ�ʹ͍ͭͯɺ࣮࣍ ༰ҎԼ͔Λ֬ೝ͠·͢ɻڐΔ͕݅品ͷ͢༺ʹࡍ

ΞΫνϡΤʔλʔʹ͢ࡌΔͷ߹ܭՙॏ

ΞΫνϡΤʔλʔʹ͢ࡌΔͷෛՙモーϝントの߹ܭ

ΞΫνϡΤʔλʔʹ͢ࡌΔͷෛՙイφーシϟ

ෛՙ݅֬ೝ1

ᶃ�スϥスτՙॏ

ᶄ�ෛՙϞʔϝϯτՙॏ

ᶅ�ෛՙΠφʔγϟ

+ � 1/8 Y M Y D 2

࣭ ɿྔ.

%

ճ
స
த
৺

+ � 1/12 Y M Y ( B 2 � C 2 )

B

C

ճ
స
த
৺

࣭ ɿྔ.

+ � M Y R 2� 1/8 Y M Y D 2

࣭ ɿྔ.

ճ
స
த
৺

%

3

+ � MYR 2�1/12YMY (B 2 � C 2 )

ճ
స
த
৺

B

C3

࣭ ɿྔ.

ɺఀݮɺɺՃɺڑΔ͢࡞ಈʹࡍ࣮ ͷ͔݅Βɺ̙ؒ࣌ࢭ ̙ϞʔλʔͷスϖοΫ͕ӡస݅Ͱ
Մ͔Λ֬ೝ͠·͢ɻ༺

ӡస݅֬ೝ2

ӡస݅のࢉܭɺ̙ ̙モーターબఆιϑトΛ͝༻͍ͩ͘͞ɻ

DDモーターબఆιϑト ダンローυアυレスɹ IttQ�//XXX�iBi-SPCPt�DP�KQ/LnPXMFEHF/inEFY�ItNM

Ҡಈؒ࣌ෛՙΠナʔγϟʹΑͬͯมԽ͠·͢ɻԼهද͔ΒҠಈؒ࣌ͷ҆Λ֬͝ೝ͍ͩ͘͞ɻ�

Ҡಈؒ࣌ͷ҆3

˞දͷࣈ҆Ͱ͢ͷͰɺҠಈؒ࣌Λอূ͢ΔͷͰ͋Γ·ͤΜɻ

ʢʣ্ දͷؒ࣌Ҡಈ໋ྩΛड͚͔ͯΒɺҐஔܾΊ෯�����	���֯ඵ
ʹऩଋ͢Δ·Ͱͷؒ࣌Ͱ͢ɻ

ෛՙイφーシϟԼݶ<LHɾN 2>
ෛՙイφーシϟ্ݶ<LHɾN 2>
ɹ45Ҡ動࣌間<sFD>
ɹ�0Ҡ動࣌間<sFD>
1�0Ҡ動࣌間<sFD>
270Ҡ動࣌間<sFD>
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DD-LH18/DDA-LH18C

DD-LT18/DDA-LT18C

ʢʣ্ දͷؒ࣌Ҡಈ໋ྩΛड͚͔ͯΒɺҐஔܾΊ෯�����	���֯ඵ
ʹऩଋ͢Δ·Ͱͷؒ࣌Ͱ͢ɻ

ෛՙイφーシϟԼݶ<LHɾN 2>
ෛՙイφーシϟ্ݶ<LHɾN 2>
ɹ45Ҡ動࣌間<sFD>
ɹ�0Ҡ動࣌間<sFD>
1�0Ҡ動࣌間<sFD>
270Ҡ動࣌間<sFD>
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ෛՙ݅のࢉܭɺアクチュエーターʹ͢ࡌΔのෛՙイφーシϟΛࢉग़͠ɺ̙ ̙モーターબఆιϑトʹͯ֬͝ೝ͍ͩ͘͞ɻ
ɻ͍ͩͯ͘͞͠ʹߟࢀのͰ͢·͠ࡌܝΛࣜࢉܭঢ়のෛՙイφーシϟܗදతͳʹ࣍
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ҙ߲ࣄ

˙�ಈ࡞λΠプ

ຊ品͝༻݅ʹΑͬͯ�ͭͷಈ࡞λΠϓ͕બՄͰ͢ɻ
ͦΕͧΕͷλΠϓͷಛٴͼҙΛ֬͝ೝͷ্͝༻͍ͩ͘͞ɻ

ʢ˞�ʣ

ʢ˞�ʣ

ʢ˞�ʣ

ʢ˞�ʣ

ʢ˞�ʣ

94&-�1�2ʹଓͰ͖·ͤΜɻ༷ղߴ

94&-ͷΠンσοΫスΞϒιλΠϓɺࡏݱҐஔ͔Β̍̔ ̌ Ҏ˃্Ҡಈ͢Δ߹ɺҠಈྔͷগͳ͍ํʹճసͯ͠ඪҐஔʹҠಈ͠·͢ɻ
ΑͬͯࡏݱҐஔٴͼҠಈྔʹΑͬͯճసํ͕มԽ͠·͢ͷͰ͝ҙ͍ͩ͘͞ɻ
ҠಈํΛࢦఆ͍ͨ͠߹ɺ4$0/�$#Λ͝༻͍ͩ͘͞ɻ

ΠンσοΫスΞϒιλΠϓɺಉҰํʹແݶʹճస͢Δ͜ͱ͕Ͱ͖·͕͢ɺ94&-ͷ�ճͷҠಈྔ࠷େ̍̔ ̌ Ͱ˃͢ͷͰɺ
ϞʔλʔͷΑ͏ʹఀ͠ࢭͳ͍ͰಉҰํʹ࿈ଓͰճస͢Δ͜ͱͰ͖·ͤΜɻ
࿈ଓճసΛ͍͍ͨߦ߹4$0/�$#Λ͝༻͍ͩ͘͞ɻ

ଟճసΞϒιɺ࠷ॳͷઃఆͷ࣌·ͨΞϒι༻όοテϦʔΛަ࣌ͨ͠ݪ෮͕ؼඞཁͰ͢ɻ

4$0/�$#ͷΠンσοΫスΞϒιλΠϓͰɺύϧスྻ੍ޚΛ͢Δ߹ɺύϥメʔλʔͷม͕ߋඞཁͰ͢ɻ
औѻઆ໌ॻΛ֬͝ೝ͍ͩ͘͞ɻࡉৄ

動作タイプ
コントローラーछྨ
動作ൣғ
1ճͷҠ動໋ྩͷ࠷େҠ動ྔ
無ݶճస動作
動作ؼ෮ݪ
Ξϒιバッテリー

ΠンσοΫスΞϒιλΠϓ

�ʙ�������˃

Մʢ˞�ʣ
ෆ�ཁ
ෆ�ཁ

4$0/�$#ʢ˞�ʣ

���˃

94&-ʢ˞�ʣ

���ʢ˃˞�ʣ

ଟճసΞϒιλΠϓ

����େʶ����ʢ˃ʶ࠷ ʣ˃
ғൣ࡞ಈه্
ෆ�Մ

ෆ�ཁʢ˞�ʣ
ඞ�ཁ

4$0/�$# 94&-ʢ˞�ʣ
ʢ˞ɹɹʣ��CJUͷ߹

˙�ίϯτϩʔϥʔʹ͍ͭͯ

˔̙̙ �%%"�-5��˘̎̌ ̬̌Ͱ͕͢ɺ̨ ̘̤ �̣̘ #ίンτϩʔϥʔͷ֎ੇܗ๏̐̌ ͷੇ๏ʹͳΓ·͢ɻ༷̬̌
��ʢ̨̘ ̤̣ �̘ #ͷ֎ੇܗ๏ɺ�����ϖʔδΛ͝ࢀর͍ͩ͘͞ʣ
˔̨̘ ̤̣ �̘ #Ͱಈ͢࡞Δ߹ɺճੜ߅Ϣχοτ͕-5��˘̍ݸɺ-)��˘ݸ�ඞཁͰ͢ɻ
˔̨̭ ̡̚ ίンτϩʔϥʔͰಈ͢࡞Δ߹ɺճੜ߅Ϣχοτ͕Լهͷͱ͓ΓඞཁͰ͢ɻ

˔̨̭ ̡̚ ίンτϩʔϥʔʹ̙̙ �%%"ϞʔλʔΛෳଓ͢Δ߹ɺ-5��λΠϓ࠷େ�ɺ-)��࠷େ̎ͱͳΓ·͢ɻ
˔4$0/�$#Ͱಈ͢࡞Δ߹ɺ94&-ίンτϩʔϥʔͷϩϘγϦンμʔήʔτΣΠػʹଓͯ͠༻͢Δ͜ͱ
ɹͰ͖·ͤΜͷͰ͝ҙ͍ͩ͘͞ɻ
༷̌̎૬ࡾ���8ɾ༷༰ྔ-5��λΠϓ୯૬ݯి˔ ̌8ɺ-)̍̔ λΠϓ୯૬����8༷ɾࡾ૬༷
ɹ���8Ͱ͍ͩͯ͘͞͠ࢉܭɻ
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બఆ݅

ຊ品͕͓٬༷ͷر͞ΕΔ݅Ͱ༻Մ͔ɺ࣍ͷ༰ʹ͍ͭͯ֬͝ೝΛ͓͍͍ͨ͠ئ·͢ɻ

ͷ�ʹ͍ͭͯɺ࣮࣍ ༰ҎԼ͔Λ֬ೝ͠·͢ɻڐΔ͕݅品ͷ͢༺ʹࡍ

ΞΫνϡΤʔλʔʹ͢ࡌΔͷ߹ܭՙॏ

ΞΫνϡΤʔλʔʹ͢ࡌΔͷෛՙモーϝントの߹ܭ

ΞΫνϡΤʔλʔʹ͢ࡌΔͷෛՙイφーシϟ

ෛՙ݅֬ೝ1

ᶃ�スϥスτՙॏ

ᶄ�ෛՙϞʔϝϯτՙॏ

ᶅ�ෛՙΠφʔγϟ

+ � 1/8 Y M Y D 2

࣭ ɿྔ.

%

ճ
స
த
৺

+ � 1/12 Y M Y ( B 2 � C 2 )

B

C

ճ
స
த
৺

࣭ ɿྔ.

+ � M Y R 2� 1/8 Y M Y D 2

࣭ ɿྔ.

ճ
స
த
৺

%

3

+ � MYR 2�1/12YMY (B 2 � C 2 )

ճ
స
த
৺

B

C3

࣭ ɿྔ.

ɺఀݮɺɺՃɺڑΔ͢࡞ಈʹࡍ࣮ ͷ͔݅Βɺ̙ؒ࣌ࢭ ̙ϞʔλʔͷスϖοΫ͕ӡస݅Ͱ
Մ͔Λ֬ೝ͠·͢ɻ༺

ӡస݅֬ೝ2

ӡస݅のࢉܭɺ̙ ̙モーターબఆιϑトΛ͝༻͍ͩ͘͞ɻ

DDモーターબఆιϑト ダンローυアυレスɹ IttQ�//XXX�iBi-SPCPt�DP�KQ/LnPXMFEHF/inEFY�ItNM

Ҡಈؒ࣌ෛՙΠナʔγϟʹΑͬͯมԽ͠·͢ɻԼهද͔ΒҠಈؒ࣌ͷ҆Λ֬͝ೝ͍ͩ͘͞ɻ�

Ҡಈؒ࣌ͷ҆3

˞දͷࣈ҆Ͱ͢ͷͰɺҠಈؒ࣌Λอূ͢ΔͷͰ͋Γ·ͤΜɻ

ʢʣ্ දͷؒ࣌Ҡಈ໋ྩΛड͚͔ͯΒɺҐஔܾΊ෯�����	���֯ඵ
ʹऩଋ͢Δ·Ͱͷؒ࣌Ͱ͢ɻ

ෛՙイφーシϟԼݶ<LHɾN 2>
ෛՙイφーシϟ্ݶ<LHɾN 2>
ɹ45Ҡ動࣌間<sFD>
ɹ�0Ҡ動࣌間<sFD>
1�0Ҡ動࣌間<sFD>
270Ҡ動࣌間<sFD>
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DD-LH18/DDA-LH18C

DD-LT18/DDA-LT18C

ʢʣ্ දͷؒ࣌Ҡಈ໋ྩΛड͚͔ͯΒɺҐஔܾΊ෯�����	���֯ඵ
ʹऩଋ͢Δ·Ͱͷؒ࣌Ͱ͢ɻ

ෛՙイφーシϟԼݶ<LHɾN 2>
ෛՙイφーシϟ্ݶ<LHɾN 2>
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ෛՙ݅のࢉܭɺアクチュエーターʹ͢ࡌΔのෛՙイφーシϟΛࢉग़͠ɺ̙ ̙モーターબఆιϑトʹͯ֬͝ೝ͍ͩ͘͞ɻ
ɻ͍ͩͯ͘͞͠ʹߟࢀのͰ͢·͠ࡌܝΛࣜࢉܭঢ়のෛՙイφーシϟܗදతͳʹ࣍
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ҙ߲ࣄ

˙�ಈ࡞λΠプ

ຊ品͝༻݅ʹΑͬͯ�ͭͷಈ࡞λΠϓ͕બՄͰ͢ɻ
ͦΕͧΕͷλΠϓͷಛٴͼҙΛ֬͝ೝͷ্͝༻͍ͩ͘͞ɻ

ʢ˞�ʣ

ʢ˞�ʣ

ʢ˞�ʣ

ʢ˞�ʣ

ʢ˞�ʣ

94&-�1�2ʹଓͰ͖·ͤΜɻ༷ղߴ

94&-ͷΠンσοΫスΞϒιλΠϓɺࡏݱҐஔ͔Β̍̔ ̌ Ҏ˃্Ҡಈ͢Δ߹ɺҠಈྔͷগͳ͍ํʹճసͯ͠ඪҐஔʹҠಈ͠·͢ɻ
ΑͬͯࡏݱҐஔٴͼҠಈྔʹΑͬͯճసํ͕มԽ͠·͢ͷͰ͝ҙ͍ͩ͘͞ɻ
ҠಈํΛࢦఆ͍ͨ͠߹ɺ4$0/�$#Λ͝༻͍ͩ͘͞ɻ

ΠンσοΫスΞϒιλΠϓɺಉҰํʹແݶʹճస͢Δ͜ͱ͕Ͱ͖·͕͢ɺ94&-ͷ�ճͷҠಈྔ࠷େ̍̔ ̌ Ͱ˃͢ͷͰɺ
ϞʔλʔͷΑ͏ʹఀ͠ࢭͳ͍ͰಉҰํʹ࿈ଓͰճస͢Δ͜ͱͰ͖·ͤΜɻ
࿈ଓճసΛ͍͍ͨߦ߹4$0/�$#Λ͝༻͍ͩ͘͞ɻ

ଟճసΞϒιɺ࠷ॳͷઃఆͷ࣌·ͨΞϒι༻όοテϦʔΛަ࣌ͨ͠ݪ෮͕ؼඞཁͰ͢ɻ

4$0/�$#ͷΠンσοΫスΞϒιλΠϓͰɺύϧスྻ੍ޚΛ͢Δ߹ɺύϥメʔλʔͷม͕ߋඞཁͰ͢ɻ
औѻઆ໌ॻΛ֬͝ೝ͍ͩ͘͞ɻࡉৄ

動作タイプ
コントローラーछྨ
動作ൣғ
1ճͷҠ動໋ྩͷ࠷େҠ動ྔ
無ݶճస動作
動作ؼ෮ݪ
Ξϒιバッテリー

ΠンσοΫスΞϒιλΠϓ

�ʙ�������˃

Մʢ˞�ʣ
ෆ�ཁ
ෆ�ཁ

4$0/�$#ʢ˞�ʣ

���˃

94&-ʢ˞�ʣ

���ʢ˃˞�ʣ

ଟճసΞϒιλΠϓ

����େʶ����ʢ˃ʶ࠷ ʣ˃
ғൣ࡞ಈه্
ෆ�Մ

ෆ�ཁʢ˞�ʣ
ඞ�ཁ

4$0/�$# 94&-ʢ˞�ʣ
ʢ˞ɹɹʣ��CJUͷ߹

˙�ίϯτϩʔϥʔʹ͍ͭͯ

˔̙̙ �%%"�-5��˘̎̌ ̬̌Ͱ͕͢ɺ̨ ̘̤ �̣̘ #ίンτϩʔϥʔͷ֎ੇܗ๏̐̌ ͷੇ๏ʹͳΓ·͢ɻ༷̬̌
��ʢ̨̘ ̤̣ �̘ #ͷ֎ੇܗ๏ɺ�����ϖʔδΛ͝ࢀর͍ͩ͘͞ʣ
˔̨̘ ̤̣ �̘ #Ͱಈ͢࡞Δ߹ɺճੜ߅Ϣχοτ͕-5��˘̍ݸɺ-)��˘ݸ�ඞཁͰ͢ɻ
˔̨̭ ̡̚ ίンτϩʔϥʔͰಈ͢࡞Δ߹ɺճੜ߅Ϣχοτ͕Լهͷͱ͓ΓඞཁͰ͢ɻ

˔̨̭ ̡̚ ίンτϩʔϥʔʹ̙̙ �%%"ϞʔλʔΛෳଓ͢Δ߹ɺ-5��λΠϓ࠷େ�ɺ-)��࠷େ̎ͱͳΓ·͢ɻ
˔4$0/�$#Ͱಈ͢࡞Δ߹ɺ94&-ίンτϩʔϥʔͷϩϘγϦンμʔήʔτΣΠػʹଓͯ͠༻͢Δ͜ͱ
ɹͰ͖·ͤΜͷͰ͝ҙ͍ͩ͘͞ɻ
༷̌̎૬ࡾ���8ɾ༷༰ྔ-5��λΠϓ୯૬ݯి˔ ̌8ɺ-)̍̔ λΠϓ୯૬����8༷ɾࡾ૬༷
ɹ���8Ͱ͍ͩͯ͘͞͠ࢉܭɻ

ճ ੜ  ߅
ユニット

̍ � � � � � � �
ݸ� ݸ� ݸ�

ʢଓෆՄʣ
ݸ�

ݸ� ݸ̐
-5��˘
-)��˘

̙̙モーター

RSシリーζ（ロータリーアΫνϡΤーター）ɺੵ ʹճసྗΛ༩͑ɺࡌ
ͦͷ݁Ռɺੵ Λճసӡಈͤ͞ΔアΫνϡΤーターͰ͢ɻͦͷճసྗࡌ
Λද͢ͷトルΫ͕用͍ΒΕɺトルΫྗͷモーϝントͱݺΕ·͢ɻ
ઢӡಈͱճసӡಈΛൺֱ͠·͢ͱɺઢӡಈͰɺ࣭ ʹ（ੑ׳ྔ） ྗ
ΛՃ͑Δͱɺྗ ͷํʹՃΛੜ͡·͢ɻ

̛ʹ̢ɾɹɹ̛ɿྗɹ				N（LHG）
													̢ɿ࣭ྔɹ	LH
															ɿՃ	DNʗ T2

α
α

RS シリーζラインφップ

छͷͱෛՙイφーシϟػ֤˔
ओ࣠ઌʹ取付͚Δアʹ࣍ΊɺٻΛ࡞用ํ๏ʹΑΓඞཁͳಈ
ーϜɾνϟッΫͷॏྔͱܗঢ়͔ΒෛՙΠφーシϟΛٻΊɺΧタロάͷ
ෛՙΠφーシϟͰࣔ͞Ε͕ͨɺ͜ ͷٻΊͨෛՙΠφーシϟΑΓେ͖ͳ
ɻ͍͍ͩ͘͞छΛ͓ػ

ఆ͠·͢ɻྀܾͯ͠ߟͷΛ࣍ͷෛՙͳͲ͔Βɺࡌ取付͚Δੵ࡞छબఆΛ͢Δ߹ɺಈػ

छબఆͷ҆ػ˔
ճస࣠ग़ྗシϟフトʹ͔͔Δੵࡌͷՙॏͷঢ়ଶʹΑΓɺ࣍ͷਤදΛ҆ʹػछΛબఆ͠·͢ɻ

ճసྗͰɺ͜ ͷྗɺ࣭ ྔɺՃͷ͕ؔɺトルΫɺෛՙΠφーシϟɺ
֯ՃʹͳΓ·͢ɻ͢ͳΘͪɺෛՙΠφーシϟΛͭ࣋ମ トʹルΫΛ
Ճ͑Δͱɺ֯ՃΛੜ͡·͢ɻैͬͯɺロータリーアΫνϡΤーター
Ͱੵࡌෛՙ༰ྔΛ͜ͷෛՙΠφーシϟͰද͠·͢ɻ

̩ʹ̟ɾТɾ	 	̩ɿトルΫ	 	NɾN（LHGŋDN）
	 	 	̟ɿෛՙΠφーシϟ LHɾN2（LHGŋDN-T2）
	 	 Тɾɿ֯Ճ	 	SBE ʗ T2

˔モーターͷෛՙ༰ྔͱෛՙイφーシϟ
ෛՙΠφーシϟɺ࣭ྔɺܗঢ়ʹΑͬͯఆ·Δମݻ༗ͷɺ̟ʹ́S2E.ͰٻΊΒΕɺ؆୯ͳܗঢ়ͷͷɺ̟ʹ.K2 Ͱද͞Ε·͢ɻ

 ①ԁப（ബ͍ԁ൘ΛؚΉ） ②ബ͍ํܗ（ํମ） ③ബ͍ํܗ൘（ํମ）

RS-60W RS-30W

 ̗ ճస軸シϟϑト͔Βオϑηット͢Δੵࡌͷ߹̖ ճస軸シϟϑトਅԼͷԁ൘ঢ়ͷੵࡌͷ߹

J＝M1・－+
4a1+ b
12

2 2

M2・－
4a2+ b
12

2 2
J＝M・－

r
2
2

J＝M・－
a+b
12

2 2

˔දతܗঢ়ͷෛՙイφーシϟͷࢉग़ํ๏
ෛՙΠφーシϟ̟ͷࢉग़ /̟ɿෛՙΠφーシϟ LHɾN2ɹɹ̢ɿෛՙ࣭ྔ LHɹɹSɺBɺB1ɺB2ɺCɿڑN

（円板の半径）
r

RS－60

RS－30

円板の質量（kg）

円板の半径（cm）

50

40

30

20

10

10 20 30 400

〈減速比1/50〉

RS－60

RS－30

円板の質量（kg）

円板の半径（cm）

50

40

30

20

10

10 20 30 400

〈減速比1/100〉

（オフセット距離）
r

（積載物）
RS－60

RS－30

オフセット距離（cm）

25

20

15

10

5

10 20 30 400

〈減速比1/50〉

積載物の質量（kg）

RS-30W RS-60W
1/50
360
0�058
（0�5�）

1/100
180
0�23
（2�35）

1/50
360
0�11
（1�1）

1/100
180
0�42
（4�3）

ɹɹɹࣜܕ
ݮ  ൺ
ఆɹ֨ɹɹ（ /S）

ෛՙΠφーシϟLHɾN2（LHGŋDN-S2）

ճస࣠ͷҐஔɿ൘ͷॏ৺Λ௨Γɺ൘ʹਨ（൘Λ
	 ް͘͠ ͨํମͷͱ͖ಉ͡）

ճస࣠ͷҐஔɿ൘ʹਨͰҰΛ௨Δճస࣠ͷҐஔɿ中৺࣠

RS－60

RS－30

積載物の質量（kg）

オフセット距離（cm）

25

20

15

10

5

10 20 30 400

〈減速比1/100〉

34γϦーζબఆํ๏
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खटϢχットʢ86ʣ બఆํ๏
खॱ1ʙ4ʹԊͬͯɺ֬ೝΛ͍ͩͯͬ͘͞ߦɻબఆྫ࣍ϖーδҎ߱Λ֬ೝ͍ͯͩ͘͠͞ɻ

ʮදతܗঢ়ͷੑ׳モーϝントͷࢉग़ํ๏ʯΛ
1-332ϖーδʹ͍ͯ͠ࡌܝ·͢ɻ

手順 1
ൖૹ࣭ྔͷ֬ೝ

手順 3
ಈతڐ༰εϥετՙॏͷ֬ೝ
εϥετՙॏʢऔ໘ʹରͯ͠ਨํͷՙॏʣ͕ಈతڐ༰εϥετՙॏҎԼͰ͋Δ͜ͱΛ֬ೝ͍ͯͩ͘͠͞ɻ

手順 4
ಈతڐ༰ෛՙϞʔϝンτͷ֬ೝ
ෛՙϞʔϝϯτ͕ಈతڐ༰ϞʔϝϯτҎԼͰ͋Δ͜ͱΛ֬ೝ͍ͯͩ͘͠͞ɻ

πʔϧ

ϫʔΫ

【T軸】

手順 2
Ϟʔϝンτͷ֬ೝੑ׳
#࣠ɺ5࣠ෛՙτϧΫ͕͔͔Δ߹ɺͦͷ͚ͩखटϢχοτͷڐ༰ੑ׳Ϟʔϝϯτ͕Լ͠·͢ɻ
·ͣɺෛՙτϧΫͷࢉܭΛ͍ߦɺิਖ਼ڐ༰ੑ׳ϞʔϝϯτΛٻΊ͍ͯͩ͘͞ɻ

B࣠ɺ5࣠ͷʮෛՙトルΫʯͷ༗ແΛ֬ೝ

ʮ༗ʯͷ߹

#࣠ɺ5࣠ʹ͔͔Δ
Ϟʔϝンτੑ׳

খܕλΠϓɾதܕλΠϓͷ
֤ิਖ਼ڐ༰ੑ׳Ϟʔϝンτ˞ʽ

˞ͱՃݮʹΑΓมԽ͠·͢ɻ
ʮແʯͷ߹

#࣠ɺ5࣠ʹ͔͔Δ
Ϟʔϝンτੑ׳ ʽ খܕλΠϓɾதܕλΠϓͷ

˞Ϟʔϝンτੑ׳༰ڐ֤

˞ͱՃݮʹΑΓมԽ͠·͢ɻ

ಈతෛՙϞʔϝンτɿ. ಈతڐ༰ෛՙϞʔϝンτʽ

ಈతεϥετՙॏɿ' ಈతڐ༰εϥετՙॏʽ

ൖૹ࣭ྔ ʽྔ࣭ࡌେੵ࠷

【B軸】
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˙ࣗಈं༻ίωΫλʔͷࠪݕஔ

Χϝϥ༺ࠪݕ

ணύουٵ
खटϢχοτ

ίωΫλʔʢϫʔΫʣ

アプリケーシϣンྫʮࣗಈं用ίωΫターࠪݕஔʯΛػʹݩछબఆྫΛ͠ࡌه·͢ɻ

ಈըͪ͜Β͔Β͝ཡ͍ͩ͘͞ɻ
IUUQ���XXX�JBJ�SPCPU�DP�KQ�DBTF�OFX�XV�

【概要】
ࣗಈं用ίωΫターͷ֎؍ΛΧϝϥͰࠪ͢ݕΔஔͰ͢ɻ
खटユニットͰίωΫターΛճసͤ͞ɺ༷ʑͳ͔֯Β
ɻ͢·͍ߦΛࠪݕ

自動車用コネクターの検査装置【事例】

ྔ࣭ࡌେੵ࠷
86�4ɿখܕλΠϓ 1LH
86�.ɿதܕλΠϓ �LH

＜搬送物質量＝ツールの質量+ワークの質量＞

手順１ ൖૹ࣭ྔͷ֬ೝ

手順２ モーϝントͷ֬ೝੑ׳

■負荷トルクを受ける条件
ෛՙトルクͷ༗無

ઃஔ࢟

ᶃ ᶄ ᶅ ᶆ ᶇ

#軸 ༗Γ ༗Γ ແ͠ ༗Γ ༗Γ
5軸 ແ͠ ༗Γ ແ͠ ແ͠ ༗Γ

ஔʯ͜ΕΒʹ֘͢ΔͨΊɺࠪݕʮࣗಈं༻ίωΫλʔྫࣄճͷࠓ
Լهͷ௨Γɺ#࣠ɾ5࣠ʹ͍ͭͯࢉܭɺ֬ೝΛ͍ߦ·͢ɻ

#࣠ɺ5࣠ͷʮෛՙτϧΫʯͷ༗ແΛ֬ೝ

��ෛՙτϧΫͷࢉܭΛ͍ߦɺิਖ਼ڐ༰ੑ׳ϞʔϝϯτΛٻΊΔɻ
ɹ���ͦ ͷ্Ͱɺੑ׳ϞʔϝϯτΛ͠ࢉܭɺڐ༰ҎԼͰ͋Δ͜ͱΛ֬ೝɻ

ʮ༗ʯͷ߹

ੑ׳���ϞʔϝϯτͷࢉܭΛ͍ߦɺڐ༰ੑ׳ϞʔϝϯτҎԼͰ͋Δ͜ͱΛ֬ೝɻʮແʯͷ߹

搬送物 ＝ ＝ 0.033［kg］＋

ɾٵணύου

0.02［kg］

ίωΫλʔ

0.013［kg］

86-4ʢখܕʣɺ86-.ʢதܕʣͱʹ༻Մ

ෛՙτϧクʮ༗ʯʲ#࣠ʳ１

ෛՙτϧクʮແʯʲ5࣠ʳ2

ॏྗ
ॏྗ ॏྗ ॏྗ

Φϑηοτ

Φϑηοτ

ॏྗ

खटϢχットʢ86ʣ ػछબఆྫ
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Ռ݁ࢉܭ

Ռ݁ࢉܭ

πʔϧͷॏ৺ ϫʔΫͷॏ৺

5M5ʢෛՙτϧΫʣ 5M8ʢෛՙτϧΫʣ

S$5ɿ��NN

S�ɿ��NN S$8ɿ��NN

5*5ɿπʔϧͷॏྔʹΑΔෛՙτϧΫʦ/ɾNʧ
5*8ɿϫʔΫͷॏྔʹΑΔෛՙτϧΫʦ/ɾNʧ
N5ɿπʔϧͷ࣭ྔʦLHʧ
N8ɿϫʔΫͷ࣭ྔʦLHʧ
HɿॏྗՃʦN�T�ʧ
S�ɿऔ໘ڑʦNNʧ
S$5ɿπʔϧॏ৺ͷҐஔʦNNʧ
S$8ɿϫʔΫॏ৺ͷҐஔʦNNʧ

˙１．#࣠ͷ֬ೝ

ʢ�ʣෛՙτϧク5Mͷࢉܭ

ʢ�ʣڐ༰ੑ׳Ϟʔϝンτิਖ਼$Kͷࢉܭ

ʢ�ʣิਖ਼ڐ༰ੑ׳Ϟʔϝンτ+UMͷࢉܭ

【手首ユニットの動作条件】

Tl＝TlT＋TlW

　＝mT・g（r0＋rCT）×10−3＋mW・g（r0＋rCW）×10−3

　＝0.02×9.8×（39＋25）×10−3＋0.013×9.8×（39＋60）×10−3

　＝0.025［Nm］

Cj= Tmax−Tl

Tmax

B軸回転 ɿ600ʦ�Tʧ
� Ճɿ0.3ʦ(ʧ

5NBYɿग़ྗτϧΫʢӈදʣɹʦ/Nʧ
5*ɿෛՙτϧΫʢ1ʣͷ݁ࢉܭՌ

Jtl=JmaxCj （kgm2）

+NBYɿڐ༰ੑ׳ϞʔϝϯτʢӈදʣʦLHN�ʧ
$Kɿڐ༰ੑ׳Ϟʔϝϯτิਖ਼ɹʢ�ʣͷ݁ࢉܭՌ

ෛՙτϧクʮ༗ʯ

#࣠ʹ͔͔Δ
Ϟʔϝンτੑ׳

খܕλΠϓɾதܕλΠϓͷ
֤ิਖ਼ڐ༰ੑ׳Ϟʔϝンτ˞ʻ

˞ͱՃݮʹΑΓมԽ͠·͢ɻ

Ռ݁ࢉܭ

·ͣɺখܕʢTʣͷͰࢉܭ

Cj= Tmax−Tl

Tmax

　＝ 0.58−0.025
0.58

　＝0.96

Jtl＝0.008×0.96

　＝0.0077

■速度別出力トルク［Nm］
86-4ɿখܕλΠϓ
 #࣠ 5࣠�T

� ���� ����
��� ���� ����
��� ���� ����
��� ��� ���
��� ���� ����
��� ���� ����
��� ����
���� ����
���� ����

86-.ɿதܕλΠϓ
 #࣠ 5࣠�T

� 1��� 1���
��� 1��� 1���
��� 1��� 1���
��� 1��� 1���
��� 1��� 1���
��� 1��� 1���
��� 1�1� 1�1�
���� ����
���� ����

■速度加速度別許容慣性モーメント［kgm2］
86-4ɿখܕλΠϓ

 #࣠ 5࣠
Ճݮ

�T ���( ���(
� ����� ������

��� ����� ������
��� ����� ������
��� ����� ������
��� ����� ������
��� ������
��� ������
���� ������
���� ������

86-.ɿதܕλΠϓ

 #࣠ 5࣠
Ճݮ

�T ���( ���(
� ���1�� ���1��

��� ���1�� ���1��
��� ���11� ������
��� ������ ������
��� ������ ������
��� ������
��� ������
���� ������
���� ������

【B軸】

खटϢχットʢ86ʣ ػछબఆྫ
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ʢ�ʣൖૹੑ׳Ϟʔϝンτͷ֬ೝ
දతͳܗঢ়ͷੑ׳モーϝントࢉग़ࣜ（1-332ϖーδ）ʹͯɺ͝用ʹͳΔ
πールͱϫーΫͷੑ׳モーϝントΛࢉग़͠ɺ（3）ͰٻΊͨิਖ਼ڐ༰ੑ׳モー
ϝントҎԼ（4）ʽ（3）Ͱ͋Δ͜ͱΛ֬ೝ͍ͯͩ͘͠͞ɻ

πʔϧϫʔΫͳͲɺൖૹͷܗঢ়୯७Խͯ͠
Ͱ͖·͢ɻ͕ࢉܭʹΔ͜ͱͰ؆୯͑ߟ

ポイント

)ɿ����N

%ɿ���1N

-ʹS��S$5ɿ�����N

"ɿ����N

$ɿ����N

-ʹS��S$8ɿ�����N

%ɿ���1N

ԁபʹ୯७Խͯ͠ࢉܭ

ํମʹ୯७Խͯ͠ࢉܭ

ᶃɺᶄͷ݁ՌΑΓ

B軸まわりの搬送物慣性モーメント
　＝JBT＋JBW

　＝8.62×10−5＋1.28×10−4

　＝2.1×10−4
ʢ�ʣͰٻΊͨิਖ਼ڐ༰ੑ׳ϞʔϝϯτҎԼͷͨΊ༻Մ

1-332ページ　2．（5）の式を使用

N5ɿԁபͷ࣭ྔɹ����ʦLHʧ
%ɿԁபͷܘɹ���1ʦNʧ
)ɿԁபͷ͞ɹ����ʦNʧ

1-332ページ　2．（6）の式を使用 N8ɿํମͷ࣭ྔɹ���1�ʦLHʧ
"ɿํମͷ1ลɹ����ʦNʧ
$ɿํମͷ1ลɹ����ʦNʧ

①配管・吸着パッドの慣性モーメント：JBT

②コネクターの慣性モーメント：JBW

JBT＝
mT（ D2

4 ＋ H2

3 ）
4 ＋mT（r0＋rCT）2

　 ＝
0.02×（ 0.012

4 ＋ 0.052

3 ）
4

 
＋0.02×（0.039＋0.025）2

　 ＝8.62×10−5

JBW＝ mW（A2＋C2）
12 ＋mW（r0＋rCW）2

　 ＝ 0.013×（0.032＋0.022）
12 ＋0.13×（0.039＋0.06）2

　 ＝1.28×10−4

˙２．5࣠ͷ֬ೝ

1-332ページ　2．（1）の式を使用

JTT＝ mT×D2

8

　 ＝ 0.02×0.012

8

　 ＝2.50×10−7

N5ɿԁபͷ࣭ྔɹ����ʦLHʧ
%ɿԁபͷܘɹ���1ʦNʧ

①配管・吸着パッドの慣性モーメント：JTT

ෛՙτϧクʮແʯ

5࣠ʹ͔͔Δ
Ϟʔϝンτੑ׳

খܕλΠϓɾதܕλΠϓͷ
Ϟʔϝンτ˞ʻੑ׳༰ڐ֤

˞ͱՃݮʹΑΓมԽ͠·͢ɻ

ෛՙτϧΫΛड͚ͳ͍߹ɺදతͳܗঢ়ͷੑ׳Ϟʔϝϯτࢉग़ࣜʢ1-���ϖʔδʣʹͯɺ͝༻ʹͳΔπʔϧͱϫʔΫͷੑ׳ϞʔϝϯτΛࢉग़͠ɺ
ϞʔϝϯτҎԼͰ͋Δ͜ͱΛ֬ೝ͍ͯͩ͘͠͞ɻੑ׳༰ڐ

【T軸】
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1-332ページ　1．（3）の式を使用

'=（mT�mW）・（a�g）・9.8［N］

N8ɿํମͷ࣭ྔɹ���1�ʦLHʧ
"ɿํମͷ1ลɹ����ʦNʧ
#ɿํମͷ1ลɹ����ʦNʧ

N5ɿπʔϧͷ࣭ྔɹ����ʦLHʧ
N8ɿϫʔΫͷ࣭ྔɹ���1�ʦLHʧ
HɿॏྗՃɹ1��ʦ(ʧ
Bɿ;࣠ͷҠಈՃɹ���ʦ(ʧ

②コネクターの慣性モーメント：JTW

Մ༺ʣܕϞʔϝϯτʢԼදʣΑΓɺ86-4ʢখੑ׳༰ڐ

ಈతڐ༰εϥετՙॏʢԼදʣΑΓɺ86-4ʢখܕʣ༻Մ

手順̏ 動తڐ༰スラストՙॏͷ֬ೝ

■動త許容スϥスト荷ॏ
༰εϥετՙॏڐ

86�4ɿখܕλΠϓ ���/
86�.ɿதܕλΠϓ ���/

JTW＝ mW（A2＋B2）
12

　 ＝ 0.013×（0.032＋0.052）
12

 　＝3.68×10−6

ᶃɺᶄͷ݁ՌΑΓ

T軸まわりの搬送物慣性モーメント
　＝JTT＋JTW

　＝2.50×10−7＋3.68×10−6

　＝3.9×10−6［kgm2］

T軸回転 ɿ600ʦ�Tʧ
� Ճɿ0.3ʦ(ʧ

【手首ユニットの動作条件】

■速度加速度別許容慣性モーメント［kgm2］
86-4ɿখܕλΠϓ

 #࣠ 5࣠
Ճݮ

�T ���( ���( ���( ���(
� ������ ������ ������ ������

��� ������ ������ ������ ������
��� ������ ����� ������ ������
��� ������ ����� ������ ������
��� ������ ����� ������ ������
��� ����� ������ ������
��� ������ ������
���� ������ ������
���� ������ ������

86-.ɿதܕλΠϓ

 #࣠ 5࣠
Ճݮ

�T ���( ���( ���( ���(
� ���1�� ���1�� ���1�� ���1��

��� ���1�� ���1�� ���1�� ���1��
��� ���1�� ���1�� ���1�� ������
��� ������ ������ ���1�� ������
��� ������ ������ ���1�� ������
��� ������ ������ ������
��� ������ ������ ������
���� �����1 ������
���� �����1 ������

'＝（0.02＋0.13）×（0.3＋1.0）×9.8
　＝0.033×1.3×9.8
　＝0.42［N］

"

#

9

:
;

���ʦ(ʧ

ॏྗ1(

ಈతεϥετՙॏɿ' ಈతڐ༰εϥετՙॏʽ
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ٕज़ࢿྉɹ1-332

ٕज़ࢿྉ

JTW＝ mW（A2＋B2）
12

　 ＝ 0.013×（0.032＋0.052）
12

 　＝3.68×10−6

M=mT・a・9.8（L0�rCT）×10−3＋mW・a・9.8（L0�rCW）×10−3　［Nm］

〈計算式〉*＝M×D2／8 〈計算式〉*＝M×D2／8＋M×L2

〈計算式〉*＝M×（D2／4＋H2／3）／4 〈計算式〉*＝M×（D2／4＋H2／3）／4＋M×L2

〈計算式〉*＝M×（A2＋B2）／12 〈計算式〉*＝M×（A2＋B2）／12＋M×L2

N5ɿπʔϧͷ࣭ྔɹ����ʦLHʧ
N8ɿϫʔΫͷ࣭ྔɹ���1�ʦLHʧ
Bɿ9࣠ͷҠಈՃɹ���ʦ(ʧ
-�ɿෛՙϞʔϝϯτج४Ґஔ
86-4ʢখܕʣ1���ʦNNʧ
86-.ʢதܕʣ�1��ʦNNʧ

S$5ɿπʔϧॏ৺ͷҐஔɹ��ʦNNʧ
S$8ɿϫʔΫॏ৺ͷҐஔɹ��ʦNNʧ

ԁபͷੑ׳Ϟʔϝϯτɿ*ʢLHɾN�ʣ
ԁபͷ࣭ྔɿ.ʢ୯ҐLHʣ
ԁபͷܘɿ%ʢNʣ

ԁபͷੑ׳Ϟʔϝϯτɿ*ʢLHɾN�ʣ
ԁபͷ࣭ྔɿ.ʢLHʣ
ԁபͷܘɿ%ʢNʣ
ճస͔࣠Βத৺·Ͱͷڑɿ-ʢNʣ

ԁபͷੑ׳Ϟʔϝϯτɿ*ʢLHɾN�ʣ
ԁபͷ࣭ྔɿ.ʢLHʣ
ԁபͷܘɿ%ʢNʣ
ԁபͷ͞ɿ)ʢNʣ

ԁபͷੑ׳Ϟʔϝϯτɿ*ʢLHɾN�ʣ
ԁபͷ࣭ྔɿ.ʢLHʣ
ԁபͷܘɿ%ʢNʣ
ԁபͷ͞ɿ)ʢNʣ
ճస͔࣠Βத৺·Ͱͷڑɿ-ʢNʣ

֯பͷੑ׳Ϟʔϝϯτɿ*ʢLHɾN�ʣ
֯பͷ1ลɿ"ʢNʣ
֯பͷ1ลɿ#ʢNʣ

֯பͷੑ׳Ϟʔϝϯτɿ*ʢLHɾN�ʣ
֯பͷ࣭ྔɿ.ʢLHʣ
֯பͷ1ลɿ"ʢNʣ
֯பͷ1ลɿ#ʢNʣ
ճస͔࣠Βத৺·Ͱͷڑɿ-ʢNʣ

खॱ1ʙ�ͷ݁ՌΑΓ86-4ʢখܕʣɹ༻Մ

手順̐ 動తڐ༰ෛՙモーϝントͷ֬ೝ

˙１．ճస͕࣠ମͷத৺Λ௨Δ߹ ˙２．ମͷத৺͕ճస͔࣠ΒΦϑηοτ͍ͯ͠Δ߹
ʢ�ʣԁபͷੑ׳Ϟʔϝンτ�

˞�ԁபͷ͞ߴʹؔΘΒͣʢԁ൘Ͱʣɺ�
ಉҰͷࣜΛద༻Մ

ʢ�ʣԁபͷੑ׳Ϟʔϝンτ�
˞�ԁபͷ͞ߴʹؔΘΒͣʢԁ൘Ͱʣɺ�
ಉҰͷࣜΛద༻Մ

ʢ�ʣԁபͷੑ׳Ϟʔϝンτ� ʢ�ʣԁபͷੑ׳Ϟʔϝンτ�

ʢ�ʣ֯பͷੑ׳Ϟʔϝンτ�
˞�֯ பͷ͞ߴʹؔΘΒͣʢํ࢛൘Ͱʣɺ�
ಉҰͷࣜΛద༻Մ

ʢ�ʣ֯பͷੑ׳Ϟʔϝンτ�
˞�֯ பͷ͞ߴʹؔΘΒͣʢํ࢛൘Ͱʣɺ�
ಉҰͷࣜΛద༻Մ

ಈతڐ༰ϞʔϝϯτʢԼදʣΑΓɺ
86-4ʢখܕʣ༻Մ

■動త許容負荷モーメント
ಈతڐ༰ෛՙϞʔϝンτ

86�4ɿখܕλΠϓ 1��/N
86�.ɿதܕλΠϓ ���/N

M＝0.02×0.3×9.8×（17.5�25）×10−3

　　＋0.013×0.3×9.8×（17.5�60）×10−3

　＝0.0025＋0.0030
　＝0.0055　［Nm］

ಈతෛՙϞʔϝンτɿ. ಈతڐ༰ෛՙϞʔϝンτʽ

D

D

)
)/2

A

B

A/2

D

L

D

)
L

A

B

L

-� SDU
SDX

表తܗঢ়ͷੑ׳Ϟーϝントࢉग़ํ๏

खटϢχοτ࠷�ऴ P
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αΠクルタΠϜࢉܭιϑト
アクチュエーターのҐஔܾΊ࣌ ʢؒαイクルタイϜʣを֬ೝしたい߹は、αイクルタイϜࢉܭιϑトʢແྉʣをご༻ください。

ᶃɹαΠΫϧλΠϜΛࢉग़͢ΔΞΫνϡΤʔλʔͷ༷ͱઃஔ࢟Λೖྗ͍ͯͩ͘͠͞ɻ
ᶄɹᶃͰೖྗͨ͠ػछͷ࠷େൖૹ࣭ྔɺɺՃɺݮͷ࠷େ͕දࣔ͞Ε·͢ͷͰɺ��
ɹɹͦͷൣғͰ࣮ʹࡍ༻͢Δ݅Λೖྗ͍ͯͩ͘͠͞ɻ
ᶅɹᶃͱᶄͰೖྗͨ݅͠ͰͷҐஔܾΊ͕ؒ࣌දࣔ͞Ε·͢ɻ

ᶃ

ᶅ

ᶄ

ɾ�αΠΫϧλΠϜࢉܭιϑτͷൖૹ࣭ྔͱՃݮ�ͷؔɺػछʢγϦʔζ�λΠϓʣผͷσʔλʹ͞ࢉܭ͍ͯͮجΕ·͢ͷ
ͰɺαΠΫϧλΠϜΛࢉग़͢Δ߹࣮͝ʹࡍ༻ʹͳΔػछʹରԠͨ͠ιϑτΛ͝༻͍ͩ͘͞ɻ

͝ҙ

αイクルタイϜࢉܭιϑトはػछຖに、ൖૹ࣭ྔՃݮに応͡た࠷େがࣗಈͰ表ࣔされますのͰ

ӡస݅に応͡た࠷のҐஔܾΊؒ࣌が؆୯にࢉग़Ͱ͖ます。

サイクルタイϜࢉܭιϑトɺฐࣾϗーϜページ͔Βೖख͢Δ͜ͱ͕Ͱ͖·͢ɻ
˙ϗーϜページ

*A*ϗーϜページ6RLɹIUUQ�//XXX�JBJ-SPCPU�DP�KQ/LOPXMFEHF/JOEFY�IUNM
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Φϑボーυチューχンάػ

ΞクνϡエーターͷൖૹྗΛΞップ

ΦϑϘードνϡーχϯάػはɺൖૹෛՙに߹Θͤͨ࠷దͳήイϯΛࣗಈઃ定すΔ ͱ͜Ͱɺ
Մൖ࣭ྔ͓ΑͼՃݮΛ্さͤɺൖૹྗͷΞッϓͱλクτλイϜͷॖΛՄにすΔػͰす。
ΦϑϘーτνϡーχϯάΛߦͳ͏͜ͱͰɺҎԼͷ�ͷޮՌΛಘΔ ͱ͕͜Ͱ͖ます。
ɹᶃՃݮΛ ઃ͘定すΔ͜ͱͰ定֨Մൖ࣭ྔҎ্ͷൖૹ͕Ͱ͖ます。
ɹᶄൖૹ࣭ྔ͕定֨Մൖ࣭ྔΑΓখさ͚れɺՃݮΛΞッϓすΔ͜ͱ͕Ͱ͖ます。
ɹᶅߴ࠷ΛΞッϓすΔ͜ͱ͕Ͱ͖ます。

ྫʣӈάϥϑは3$4��4"�$Ϧード��ͷΦϑϘードνϡーχϯάޮՌͷ
ɹάϥϑͰす。
ɹᶃՃݮΛ定֨Ճ���(͔Β���(にԼ͛Δͱɺ࠷େՄൖ࣭ྔ͕�LH
ɹɹ͔Β�LHにΞッϓ͠ます。
ɹᶄൖૹ࣭ྔ͕͚れɺ࠷େ���(まͰՃݮΛΞッϓͰ͖ます。
ɹᶅߴ࠷͕ඪ४ͷ����NN�T͔Β����NN�TにΞッϓͰ͖ます。

���
���

���

�

���

�

���

�

���

��� ��� ��� ��� ���
Ճݮ<(>

3$4��4"�$�Ϧード��ʢߴ࠷����NN�Tʣ

Մ
ൖ
࣭
ྔ
<L
H>

��� ��� ��� ��� ���

ඪ४༷
ΦϑϘードνϡーχϯά༷

Φϑボートチューχンά対ػछ

シリーζ タイプ

パソコン対応ソフト
ver.8.05.00.00以降対応

SA4C
SA5C
SA6C
SA4D
SA5D
SA6D
SS4D
SS5D
SS6D
SA4R
SA5R
SA6R
RA3C
RA4C
SA4C
SA5C
SA6C
SA7C
SS7C
SA4R
SA5R
SA6R
SA7R
SS7R
RA4C
RA5C

RCA

RCS2

シリーζ タイプ

SA�C/SS�C
SA�R/SS�R

SA4C
SA5C
SA6C
SA7C
SS7C

SA�C/SS�C
SX./SXL
.X./.XL
LX./LXL

S
.
L

SX.
.X.
LX.

S
.
L

SX.
.X.
LX.

RCS3

RCS2CR

RCS3CR

*S#
*S1#

*SD#
*S1D#

SS1A

*SD#CR
*S1D#CR

SS1DACR

データʹ͖ͭ·ͯ͠ɺ֤ࡉৄ র͍ͩ͘͞ɻࢀछͷページΛ͝ػ
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ಛผ仕様ྫࣄ

ಛผ༷ʹ͍ͭͯ
ฐࣾͰはΧタロάにܝ載しているඪ४以֎にも、֤ छಛผ様の対応をߦっています。

ごرのがない߹には、͓ 。まͰ͓߹Θͤくださいۀに୲Ӧܰؾ

ダϒルスライダー

ϘールͶ͡リードಛघ

モーターંฦ͠

モーターͳ͠ʗモーターಛघ

Ґஔಛघݪ

ストロークಛघ

ΞΫνϡΤʔλʔͷスϥΠμʔ͔Βͷுग़͠ྔ͕େ͖͘ɺுग़͠ෛՙ
ΛΦʔόʔ͢Δ߹ɺڐ༰ෛՙϞʔメンτΛΦʔόʔ͢Δ߹
ʹ༗ޮͰ͢ɻ
ϑϦʔスϥΠμʔΛՃ͢Δ͜ͱͰɺඪ४品ʹൺͯɺ༗ޮスτϩʔ
Ϋ͕͘ͳΓ·͢ɻ

ඪ४品ʹͳ͍ϦʔυͷϘʔϧͶ͡Λ༻͢Δ͜ͱ͕Ͱ͖·͢ɻ

Ϟʔλʔંฦ͠λΠϓ͕ϥΠンナοϓ͞Ε͍ͯͳ͍ػछͰɺϞʔ
λʔંฦ͠Λ͝༻ҙ͢Δ͜ͱ͕Ͱ͖·͢ɻ

͓٬༷ʹͯɺϞʔλʔɺυϥΠόʔΛ༻ҙ͞ΕΔ߹ɺϞʔλʔͳ
͠ͷΞΫνϡΤʔλʔͷΈग़ՙ͕ՄͰ͢ɻ
·ͨɺ͓ ఆͷϞʔλʔΛऔ͚ͯग़ՙ͢Δ͜ͱͰ͖·͢ɻࢦ٬༷͝

Δ͜ͱ͕Ͱ͖·͢ɻ͢ߋͷҐஔʢメΧΤンυʣΛมݪ

ඪ४品ʹͳ͍スτϩʔΫͷରԠ͕Ͱ͖·͢ɻ

ΞΫνϡΤʔλʔͷ
ಈൣ࡞ғΛ੍ݶ
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ಛผ仕様ྫࣄ

ද໘ॲཧ

ηンサー仕様

ަロϘット߹Θͤಛघ

ަロϘット߹Θͤಛघ

エΞύージ仕様

ඪ४
άϦʔス

৯品༻
άϦʔス

グリース

テーϒルトップ型ロϘット߹Θͤಛघ

ߋΞϧϚΠτॲཧͳͲͰɺද໘ॲཧΛม࣭ߗ৭ΞϧϚΠτॲཧࠇ
͢Δ͜ͱ͕Ͱ͖·͢ɻ

ηンαʔΦϓγϣン͕༻ҙ͞Ε͍ͯͳ͍ػछʹηンαʔΛऔ͚Δ
͜ͱ͕Ͱ͖·͢ɻ

クリーンルーϜ仕様߹Θͤ

:;ϕースݻఆ߹Θͤ XВ߹Θͤ

X:テーϒル߹Θͤ

テーϒルトップ型ロϘット
ʴճస軸

ΤΞύʔδʹΑͬͯɺඪ४品ʹൺΞΫνϡΤʔλʔ෦Ϟʔλʔ෦
ʹҟΛ৵ೖ͠ʹ͘͘ ͤ͞Δ͜ͱ͕Ͱ͖·͢ɻ

৯品༻άϦʔスɺൃਖάϦʔスɺ͓ ఆάϦʔスͳͲɺάϦʔスࢦ٬༷͝
ͷม͕ߋՄͰ͢ɻ
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&$ਖ・ణ༷ɹ֎ߏ ֤෦ͷ࣭ࡐ

外
装
構
成
品

໊শ ࣭ࡐ ॲཧ
ᶃϑϨʔϜ Ξϧϛԡग़͠ࡐ ৭ΞϧϚΠτࠇ
ᶄϩου ΞϧϛҾൈ͖ࡐ ΞϧϚΠτ࣭ߗ
ᶅϦΞϒϥέοτ ΞϧϛμΠΧスτ
ᶆϞʔλΧόʔ Ξϧϛԡग़͠ࡐ ৭ΞϧϚΠτࠇ
ᶇΤンυΧόʔ ΞϧϛμΠΧスτ
ᶈϑϩンτݻఆ༻ナοτ ࡐ߯ ՁΫϩメʔτࡾ
ᶉϑϩンτϒϥέοτ ΞϧϛμΠΧスτ
ᶊઌۚ۩ ステンϨス߯

ᶋΰϜΩϟοϓʢάϦʔスڅ༉ޱʣ ඪ४ ΰϜʢ/#3ʣ
Φϓγϣン ΰϜʢ',.ʣ

ᶌスΫϨʔύʔ ඪ४ ΰϜʢ/#3ʣ
Φϓγϣン ΰϜʢ',.ʣ

ᶍഉؾٵϙʔτ ඪ४ /#3�थࢷʢ1#5ɾ10.ʣ�ԫಔ χοέϧメοΩॲཧ
Φϓγϣン ',.�थࢷʢ1#5ɾ10.ʣ�ԫಔ χοέϧメοΩॲཧ

ᶎΞΫνϡΤʔλʔέʔϒϧ
Ωϟϓίン ඪ४ ΰϜʢ/#3ʣ�1#5थࢷ�ナΠϩン

Φϓγϣン ΰϜʢ',.ʣ�1#5थ11�ࢷ

έʔϒϧγʔス ඪ४ ԘԽϏχϧʢ17$ʣ
Φϓγϣン ΰϜʢ',.ʣ

֎෦ͷϘϧτ ステンϨス߯

֤෦γʔϧ෦品 ඪ४ ΰϜʢ/#3ʣ
Φϓγϣン ΰϜʢ',.ʣ

外
装
構
成
品

໊শ ࣭ࡐ ॲཧ
ᶃϕʔス Ξϧϛԡग़͠ࡐ ৭ΞϧϚΠτࠇ
ᶄϩου ΞϧϛҾൈ͖ࡐ ΞϧϚΠτ࣭ߗ
ᶅϕΞϋδンά ΞϧϛμΠΧスτ
ᶆϞʔλΧόʔ Ξϧϛԡग़͠ࡐ ৭ΞϧϚΠτࠇ
ᶇΤンυΧόʔ ΞϧϛμΠΧスτ
ᶈスΫϨʔύέʔス ΞϧϛμΠΧスτ
ᶉϑϩンτϒϥέοτ ΞϧϛμΠΧスτ
ᶊઌۚ۩ ステンϨス߯
ᶋϑϨʔϜΧόʔ Ξϧϛԡग़͠ࡐ ৭ΞϧϚΠτࠇ

ᶌΩϟοϓ ඪ४ ΰϜʢ/#3ʣ
Φϓγϣン ΰϜʢ',.ʣ

ᶍΰϜΩϟοϓʢάϦʔスڅ༉ޱʣ ඪ४ ΰϜʢ/#3ʣ
Φϓγϣン ΰϜʢ',.ʣ

ᶎスΫϨʔύʔ ඪ४ ΰϜʢ/#3ʣ
Φϓγϣン ΰϜʢ',.ʣ

ᶏάϦʔスχοϓϧ ඪ४ ԫಔʢ$����ʣ
Φϓγϣン ステンϨス߯

ᶐഉؾٵϙʔτ ඪ४ /#3�थࢷʢ1#5ɾ10.ʣ�ԫಔ χοέϧメοΩॲཧ
Φϓγϣン ',.�थࢷʢ1#5ɾ10.ʣ�ԫಔ χοέϧメοΩॲཧ

ᶑΞΫνϡΤʔλʔέʔϒϧ
Ωϟϓίン ඪ४ �ΰϜʢ/#3ʣ�1#5थࢷ�ナΠϩン

Φϓγϣン �ΰϜʢ',.ʣ�1#5थ11�ࢷ

έʔϒϧγʔス ඪ४ ԘԽϏχϧʢ17$ʣ
Φϓγϣン ΰϜʢ',.ʣ

֎෦ͷϘϧτ ステンϨス߯

֤෦γʔϧ෦品 ඪ४ ΰϜʢ/#3ʣ
Φϓγϣン ΰϜʢ',.ʣ

˙EC-R6□W/R7□W

˙EC-RR6□W/RR7□W

R

□

W

R
R

□

W
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ٕज़ࢿྉ
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料
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Ờ

ੜ
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छ

ͱ
ޙ
ܧ
機
छ

چ
型
式
ม

表

&$ਖ・ణ༷ɹࡐ༺ྉʹ͓͚Δ༹ӷੑ一覧表

໊শ
N#R

（ニトリルΰϜ)
17C

(ポリԘԽϏニル)
',.

(ϑッૉΰϜ)
ඪ४仕様 ඪ४仕様 オプション

ਫ༹ੑ༉ ʓ ʓ ˚
ෆਫ༹ੑ༉ ˚ ʓ ʓ
ચড়ӷ ʓ ʓ ʓ

५

༉

Τンδン༉ ʓ ʓ ʓ
ΪϠʔ༉ ʓ ʓ ʓ
τϧΫίンόʔλ༉ ʓ ʓ
ϒϨʔΩ༉ʢάϦίʔϧܥ
 ˚ ʷ
ϒϨʔΩ༉ʢγϦίʔンܥ
 ʓ ʓ
Ϛγン༉ ʓ ʓ
スϐンυϧ༉ ʓ ʓ
ྫྷౚػ༉ʢ߭༉ܥʣ ʓ ʓ
ΧοϓάϦʔス ʓ ʓ
ϦνϜάϦʔス ʓ ʓ ʓ
γϦίンάϦʔス ʓ ʓ ʓ

࡞
動
༉

Ұൠੴ༉ܥ ʓ ʓ ʓ
Թ༻ੴ༉ܥ ʓ ʓ ʓ
ܥΤステϧࢎࢷ ʓ ʓ
ϦンࢎΤステϧܥ ʷ ˚
ਫɾάϦίʔϧܥ ʓ ʓ ˚
ਫɾ༉ΤϚϧδϣンܥ ʓ ʓ ˚
λʔϏン༉�छ ʓ ʓ
γϦίʔンܥ ʓ ʓ
ϒϨʔΩ༉ ˚ ˚

ༀ


Ԙࢎ���ӷ ʓ ʓ ʓ
���ӷࢎེ ˚ ˚
ࢎ���ӷ ʷ ˚
ਫࢎԽナτϦϜ���ӷ ʓ ʷ
ϕンθン ʷ ʷ ʷ
Ξϧίʔϧ ʓ ʓ
メνϧΤνϧέτン ʷ ʷ ʷ
τϦΫϨン ʷ ʷ ˚
ΤνϨンάϦίʔϧ ʓ ʷ ʓ
Ξητン ʷ ʷ ʷ

ͦ
ͷ
ଞ

ΨιϦン ˚ ʷ ʓ
ܰ༉ɾ౮༉ ˚ ʓ
ॏ༉ ʓ ʓ
ෆౚӷʢΤνϨンάϦίʔϧܥʣ ʓ ʷ
ਫɾԹਫ ʓ ʓ ʓ
ւਫ ʓ ʓ

ఆ ༹ӷͷγʔϧ෦品ͷӨڹ

ʓ ӨڹܰඍͷͨΊ༻Մ

˚ ଟগӨڹΛ༩͑ΔͨΊɺ༻ʹ֬ೝ͕ඞཁ

ʷ Ө͕ڹେ͖͍ɺ༻ඇਪ

˙ EC-R□WʗRR□W

˞���ฑʹΑΓఆ͕ҟͳΔ߹͕͋Γ·͢ɻ
˞���ੑදΞΠΤΠΞΠࣾධՁɺ͓ΑͼҰൠతͳධՁʹ࡞͍ͯͮج͍ͯ͠·͢ɻຊσʔλΛબఆͷ҆ͱ͍ͯͩ͘͠͞ɻ
ɻ͍ͩ͘͞༺࠾Λ༩͑ΔՄੑ͕͋Δ༹ӷʹ͍ͭͯɺ֬ೝͷ্Ͱ͝ڹ݅ʹΑΓఆ͕ҟͳΔ߹͕͋Γ·͢ɻӨ࡞݅ಈڥ���˞
˞���͓ Γ·͢ɻ͝ཁ͕͋Εฐࣾ·Ͱ͓͍߹Θ͍ͤͩ͘͞ɻ͓ͯ͠ࢪΛ࣮ݧࢼఆͷ༹ӷʹର͢Δੑࢦ٬༷͝
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ܧ
機
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چ
型
式
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表

3$1�8 ֎ߏ ֤෦ͷ࣭ࡐ

外
装
構
成
品

໊শ ࣭ࡐ ॲཧ 仕্͛ RA4C RA4R
ᶃຊମϑϨʔϜ Ξϧϛԡग़ࡐ ന৭ΞϧϚΠτ ˓ ˓
ᶄϩου ΞϧϛҾൈࡐ ΞϧϚΠτ࣭ߗ όϑݚຏ্͛ ˓ ˓
ᶅϦΞϒϥέοτ ΞϧϛμΠΧスτ ҙঊ໘ృ ˓ ˓
ᶆϞʔλʔϒϥέοτ ΞϧϛμΠΧスτ ҙঊ໘ృ ˓
ᶇϞʔλʔΧόʔ Ξϧϛԡग़ࡐ ന৭ΞϧϚΠτ ˓ ˓
ᶈΤンυΧόʔ ΞϧϛμΠΧスτ ҙঊ໘ృ ˓ ˓
ᶉϓʔϦΧόʔ ステンϨス߯ ˓
ᶊϩουγʔϧϋδンά*1 ΞϧϛχϜ ന৭ΞϧϚΠτ ˓ ˓
ᶋઌۚ۩ ステンϨス߯ ˓ ˓
ᶌΩϟοϓ ステンϨス߯ ˓ ˓
ᶍ֎෦ͷϘϧτɺͶ͡ ステンϨス߯ ˓ ˓
ᶎμスτγʔϧ ΰϜʢ/#3ʣ ˓ ˓
ᶏάϦʔスχοϓϧ ԫಔʢ$����ʣ ແిղχοέϧΊ͖ͬ ˓ ˓

ᶐٵഉؾϙʔτ थࢷʢ1#510.ʣɺ�
ԫಔ�χοέϧメοΩॲཧ ˓ ˓

ᶑ�ΞΫνϡΤʔλʔ�
έʔϒϧ

έʔϒϧ
άϥンυ

ΰϜʢ/#3ʣɺथࢷʢ1#5ʣɺ��
ԫಔ�χοέϧメοΩॲཧ ˓ ˓

έʔϒϧ
γʔス ԘԽϏχϧʢ17$ʣ ˓ ˓

֯ナοτ ステンϨス߯ ˓ ˓
ナοτ࢛֯ ステンϨス߯ ˓ ˓
֤෦Ψスέοτ ΰϜʢ/#3ʣ ˓ ˓

˙ RC16W-RA4

R
A
4

;6@[BJTIJUTV@RCP6W-RA4�BJ

ʲΧοϓリンάλΠϓʳ

ʲંฦ͠λΠϓʳ

ᶌ

ᶄ

ᶈ

ᶋ

ᶐ

ᶏ

ᶅ

ᶃ

ᶇ

ᶎ
ᶊ

ᶅ ᶆ ᶇ ᶈ

ᶉ

ᶍ
ᶑ
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ョ
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術
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ớ
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イ
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技
術
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料

ớ一ൠ
Ờ

ੜ
࢈
த
ࢭ
機
छ

ͱ
ޙ
ܧ
機
छ

چ
型
式
ม

表

外
装
構
成
品

໊শ ࣭ࡐ ॲཧ 仕্͛ RA6C RA6R RA7C RA7R RA�C RA�R
ᶃຊମϑϨʔϜ Ξϧϛԡग़ࡐ ന৭ΞϧϚΠτ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
ᶄϩου ΞϧϛҾൈࡐ ΞϧϚΠτ࣭ߗ όϑݚຏ্͛ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
ᶅϦΞϒϥέοτ ΞϧϛμΠΧスτ ҙঊ໘ృ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
ᶆϞʔλʔϒϥέοτ ΞϧϛμΠΧスτ ҙঊ໘ృ ˓ ˓
ᶇϞʔλʔΧόʔ Ξϧϛԡग़ࡐ ന৭ΞϧϚΠτ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
ᶈΤンυΧόʔ ΞϧϛμΠΧスτ ҙঊ໘ృ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
ᶉϓʔϦΧόʔ ステンϨス߯ ˓ ˓ ˓
ᶊϩουγʔϧϋδンά*1 ΞϧϛχϜ ന৭ΞϧϚΠτ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
ᶋઌۚ۩ ステンϨス߯ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
ᶌΩϟοϓ ΰϜʢ/#3ʣ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
ᶍ֎෦ͷϘϧτɺͶ͡ ステンϨス߯ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
ᶎμスτγʔϧ ΰϜʢ/#3ʣ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
ᶏάϦʔスχοϓϧ ԫಔʢ$����ʣ ແిղχοέϧΊ͖ͬ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓

ᶐٵഉؾϙʔτ थࢷʢ1#510.ʣɺ�
ԫಔ�χοέϧメοΩॲཧ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓

ᶑ�ΞΫνϡΤʔλʔ�
έʔϒϧ

έʔϒϧ
άϥンυ

ΰϜʢ/#3ʣɺथࢷʢ1#5ʣɺ��
ԫಔ�χοέϧメοΩॲཧ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓

έʔϒϧ
γʔス ԘԽϏχϧʢ17$ʣ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓

֯ナοτ ステンϨス߯ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
ナοτ࢛֯ ステンϨス߯ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
֤෦Ψスέοτ ΰϜʢ/#3ʣ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓

˙ RC16W-RA6ʗRA7ʗRA�

R
A
6
/
7

;6@[BJTIJUTV@RCP6W-RA��BJ

ʲΧοϓリンάλΠϓʳ

ʲંฦ͠λΠϓʳ

ᶌᶄᶎ

ᶈ

ᶋ

ᶐᶏ

ᶅ

ᶃ

ᶇ

ᶊ

ᶅ ᶆ ᶇ ᶈ

ᶉ

ᶍ

ᶑ

R
A
�

;6@[BJTIJUTV@RCP6W-RA8�BJ

ʲΧοϓリンάλΠϓʳ

ʲંฦ͠λΠϓʳ

ᶌ
ᶄᶎ

ᶈ

ᶋ

ᶐᶏ

ᶅ
ᶃ

ᶇ

ᶊ

ᶅ ᶇ ᶈ

ᶉ

ᶍ
ᶑ
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式
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表

外
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成
品

໊শ ࣭ࡐ ॲཧ 仕্͛ RRA4C RRA4R RRA6C RRA6R RRA7C RRA7R
ᶃϑϨʔϜ Ξϧϛԡग़ࡐ ന৭ΞϧϚΠτ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
ᶄϩου ΞϧϛҾൈࡐ ΞϧϚΠτ࣭ߗ όϑݚຏ্͛ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
ᶅϦΞϒϥέοτ ΞϧϛμΠΧスτ ҙঊ໘ృ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
ᶆϞʔλʔϒϥέοτ ΞϧϛμΠΧスτ ҙঊ໘ృ ˓ ˓ ˓
ᶇϦόʔスϒϥέοτ ΞϧϛμΠΧスτ ҙঊ໘ృ ˓ ˓ ˓
ᶈϞʔλʔΧόʔ Ξϧϛԡग़ࡐ ന৭ΞϧϚΠτ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
ᶉΤンυΧόʔ ΞϧϛμΠΧスτ ҙঊ໘ృ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
ᶊϓʔϦΧόʔ ステンϨス߯ ˓ ˓ ˓
ᶋϑϩンτϒϥέοτ*1 ΞϧϛχϜ ന৭ΞϧϚΠτ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
ᶌϩουઌۚ۩ ステンϨス߯ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
ᶍϗʔϧΩϟοϓʢڅ༉ޱʣ ΰϜʢ/#3ʣ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
ᶎμスτγʔϧ ΰϜʢ/#3ʣ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
ᶏάϦʔスχοϓϧ ԫಔʢ$����ʣ ແిղχοέϧΊ͖ͬ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓

ᶐٵഉؾϙʔτ थࢷʢ1#510.ʣɺ
ԫಔ�χοέϧメοΩॲཧ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓

ᶑ�ΞΫνϡΤʔλʔ�
έʔϒϧ

έʔϒϧ
άϥンυ

ΰϜʢ/#3ʣɺथࢷʢ1#5ʣɺ��
ԫಔ�χοέϧメοΩॲཧ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓

έʔϒϧ
γʔス ԘԽϏχϧʢ17$ʣ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓

֎෦ͷϘϧτɺͶ͡ ステンϨス߯ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
֯ナοτ ステンϨス߯ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
ナοτ࢛֯ ステンϨス߯ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
֤෦Ψスέοτ ΰϜʢ/#3ʣ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓

3$1�8 ֎ߏ ֤෦ͷ࣭ࡐ

R
R
A
4

;6@[BJTIJUTV@RCP6W-RRA4�BJ

ʲΧοϓリンάλΠϓʳ

ʲંฦ͠λΠϓʳ

ᶌ ᶄ ᶐ

ᶎ ᶋ

ᶏ

ᶇ

ᶃ

ᶍ ᶅ ᶆ ᶈ ᶉ ᶑ

ᶊ

R
R
A
6
/
7

;6@[BJTIJUTV@RCP6W-RRA6�BJ

ʲΧοϓリンάλΠϓʳ

ʲંฦ͠λΠϓʳ

ᶌ ᶄ ᶐ

ᶎ ᶋ

ᶏ

ᶇ

ᶃ

ᶍ ᶅ ᶆ ᶈ ᶉᶑ

ᶊ

˙ RC16W-RRA4ʗRRA6ʗRRA7

HP リンク _3$P�8֎ߏ品࣭ࡐ� _33"�ʗ 33"�
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A
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;6@[BJTIJUTV@RCP6W-RRA8�BJ

ʲΧοϓリンάλΠϓʳ

ʲંฦ͠λΠϓʳ

ᶌ ᶄ ᶐ

ᶎ ᶋ

ᶏ

ᶇ

ᶃ
ᶍ

ᶅ ᶆ ᶈ ᶉ ᶑ

ᶊ

外
装
構
成
品

໊শ ࣭ࡐ ॲཧ 仕্͛ RRA�C RRA�R
ᶃϑϨʔϜ Ξϧϛԡग़ࡐ ന৭ΞϧϚΠτ ˓ ˓
ᶄϩου ΞϧϛҾൈࡐ ΞϧϚΠτ࣭ߗ όϑݚຏ্͛ ˓ ˓
ᶅϕʔス Ξϧϛԡग़ࡐ ന৭ΞϧϚΠτ ˓ ˓
ᶆϦΞϒϥέοτ ΞϧϛμΠΧスτ ҙঊ໘ృ ˓ ˓
ᶇϦόʔスϒϥέοτ ΞϧϛμΠΧスτ ҙঊ໘ృ ˓
ᶈϞʔλʔΧόʔ Ξϧϛԡग़ࡐ ന৭ΞϧϚΠτ ˓ ˓
ᶉΤンυΧόʔ ΞϧϛμΠΧスτ ҙঊ໘ృ ˓ ˓
ᶊϓʔϦΧόʔ ステンϨス߯ ˓
ᶋϑϩンτϒϥέοτ*1 ΞϧϛμΠΧスτ ҙঊ໘ృ ˓ ˓
ᶌϩουઌۚ۩ ステンϨス߯ ˓ ˓
ᶍϗʔϧΩϟοϓʢڅ༉ޱʣ ΰϜʢ/#3ʣ ˓ ˓
ᶎμスτγʔϧ ΰϜʢ/#3ʣ ˓ ˓
ᶏάϦʔスχοϓϧ ԫಔʢ$����ʣ ແిղχοέϧΊ͖ͬ ˓ ˓

ᶐٵഉؾϙʔτ थࢷʢ1#510.ʣɺ
ԫಔ�χοέϧメοΩॲཧ ˓ ˓

ᶑ�ΞΫνϡΤʔλʔ�
έʔϒϧ

έʔϒϧ
άϥンυ

ΰϜʢ/#3ʣɺथࢷʢ1#5ʣɺ
ԫಔ�χοέϧメοΩॲཧ ˓ ˓

έʔϒϧ
γʔス ԘԽϏχϧʢ17$ʣ ˓ ˓

֎෦ͷϘϧτɺͶ͡ ステンϨス߯ ˓ ˓
֯ナοτ ステンϨス߯ ˓ ˓
֤෦Ψスέοτ ΰϜʢ/#3ʣ ˓ ˓

˙ RC16W-RRA�

HP リンク _3$P�8֎ߏ品࣭ࡐ� _33"�ʗ 33"�
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W
R
A

10

;6@[BJTIJUTV@RCP6W-WRA10�BJ

ʲΧοϓリンάλΠϓʳ

ʲંฦ͠λΠϓʳ

ᶏᶐ ᶄ

ᶆ ᶇᶑᶒ ᶉᶈ ᶃ ᶊ ᶋ ᶌ ᶕ

ᶎ

ᶍ

ᶅ ᶔᶓ

ᶌᶕ ᶋ

˙ RC16W-WRA10

HP リンク _3$P�8֎ߏ品࣭ࡐ� _83"��

外
装
構
成
品

໊শ ࣭ࡐ ॲཧ 仕্͛ WRA10C WRA10R
ᶃϕʔス Ξϧϛԡग़ࡐ ന৭ΞϧϚΠτ ˓ ˓
ᶄϑϨʔϜΧόʔ Ξϧϛԡग़ࡐ ന৭ΞϧϚΠτ ˓ ˓
ᶅϩου ステンϨス߯ ΫϩϜメοΩ࣭ߗ όϑݚຏ্͛ ˓ ˓
ᶆઌۚ۩ ステンϨス߯ ˓ ˓
ᶇϩοΫナοτ ステンϨス߯ ˓ ˓
ᶈϑϩンτϒϥέοτ ΞϧϛμΠΧスτ ҙঊ໘ృ ˓ ˓
ᶉϦΞϒϥέοτ ΞϧϛμΠΧスτ ҙঊ໘ృ ˓ ˓
ᶊϞʔλʔϒϥέοτ ΞϧϛμΠΧスτ ҙঊ໘ృ ˓
ᶋϞʔλʔΧόʔ Ξϧϛԡग़ࡐ ന৭ΞϧϚΠτ ˓ ˓
ᶌϞʔλʔΤンυΧόʔ ΞϧϛμΠΧスτ ҙঊ໘ృ ˓ ˓
ᶍϦόʔスϒϥέοτ ΞϧϛμΠΧスτ ҙঊ໘ృ ˓
ᶎϓʔϦΧόʔ ステンϨス߯ ˓
ᶏΩϟοϓ ΰϜʢ/#3ʣ ˓ ˓
ᶐϑϨʔϜΧόʔԡ͑ ΞϧϛχϜ ന৭ΞϧϚΠτ ˓ ˓
ᶑμスτγʔϧ ΰϜʢ/#3ʣ ˓ ˓
ᶒμスτγʔϧϋδンά ΞϧϛχϜ ന৭ΞϧϚΠτ ˓ ˓
ᶓάϦʔスχοϓϧ ԫಔʢ$����ʣ ແిղχοέϧΊ͖ͬ ˓ ˓

ᶔٵഉؾϙʔτ थࢷʢ1#5ʣɺ
ԫಔ�χοέϧメοΩॲཧ ˓ ˓

ᶕ�ΞΫνϡΤʔλʔ�
έʔϒϧ

έʔϒϧ
άϥンυ

ΰϜʢ/#3ʣɺथࢷʢ1#5ʣɺ�
ԫಔ�χοέϧメοΩॲཧ ˓ ˓

έʔϒϧ
γʔス ԘԽϏχϧʢ17$ʣ ˓ ˓

֎෦ͷϘϧτɺͶ͡ ステンϨス߯ ˓ ˓
֤෦Ψスέοτ ΰϜʢ/#3ʣ ˓ ˓
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˙ RC16W-WRA12ʗWRA14ʗWRA16

W
R
A

12
／
14
／
16

;6@[BJTIJUTV@RCP6W-WRA10�BJ

ʲΧοϓリンάλΠϓʳ

ʲંฦ͠λΠϓʳ

ᶑ ᶐᶄ

ᶆᶇᶒᶓ ᶉᶈ ᶃ ᶊ ᶋ ᶌ ᶖ

ᶎ

ᶍ

ᶅ ᶕᶔ

ᶏᶖ ᶋ

HP リンク _3$P�8֎ߏ品࣭ࡐ� _83"��ʗ83"��ʗ83"��

外
装
構
成
品

໊শ ࣭ࡐ ॲཧ 仕্͛ WRA12C WRA12R WRA14C WRA14R WRA16C WRA16R
ᶃϕʔス Ξϧϛԡग़ࡐ ന৭ΞϧϚΠτ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
ᶄϑϨʔϜΧόʔ Ξϧϛԡग़ࡐ ന৭ΞϧϚΠτ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
ᶅϩου ステンϨス߯ ΫϩϜメοΩ࣭ߗ όϑݚຏ্͛ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
ᶆઌۚ۩ ステンϨス߯ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
ᶇϩοΫナοτ ステンϨス߯ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
ᶈϑϩンτϒϥέοτ ΞϧϛμΠΧスτ ҙঊ໘ృ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
ᶉϦΞϒϥέοτ ΞϧϛμΠΧスτ ҙঊ໘ృ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
ᶊϞʔλʔϒϥέοτ ΞϧϛμΠΧスτ ҙঊ໘ృ ˓ ˓ ˓
ᶋϞʔλʔΧόʔ Ξϧϛԡग़ࡐ ന৭ΞϧϚΠτ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
ᶌϞʔλʔΤンυΧόʔʢΧοϓϦンάʣ ΞϧϛμΠΧスτ ҙঊ໘ృ ˓ ˓ ˓
ᶍϦόʔスϒϥέοτ ΞϧϛμΠΧスτ ҙঊ໘ృ ˓ ˓ ˓
ᶎϓʔϦΧόʔ ステンϨス߯ ˓ ˓ ˓
ᶏϞʔλʔΤンυΧόʔʢંΓฦ͠ʣ ΞϧϛχϜ ന৭ΞϧϚΠτ ˓ ˓ ˓
ᶐΩϟοϓ ΰϜʢ/#3ʣ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
ᶑϑϨʔϜΧόʔԡ͑ ΞϧϛχϜ ന৭ΞϧϚΠτ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
ᶒμスτγʔϧ ΰϜʢ/#3ʣ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
ᶓμスτγʔϧϋδンά ΞϧϛχϜ ന৭ΞϧϚΠτ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
ᶔάϦʔスχοϓϧ ԫಔʢ$����ʣ ແిղχοέϧΊ͖ͬ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓

ᶕٵഉؾϙʔτ थࢷʢ1#5ʣɺ
ԫಔ�χοέϧメοΩॲཧ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓

ᶖ�ΞΫνϡΤʔλʔ�
έʔϒϧ

έʔϒϧ
άϥンυ

ΰϜʢ/#3ʣɺथࢷʢ1#5ʣɺ�
ԫಔ�χοέϧメοΩॲཧ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓

έʔϒϧ
γʔス ԘԽϏχϧʢ17$ʣ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓

֎෦ͷϘϧτɺͶ͡ ステンϨス߯ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
֤෦Ψスέοτ ΰϜʢ/#3ʣ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
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*91ਖణɹओཁ෦࣭ࡐ

ᶒ

ᾧ
ᶐ

ᶍ

ᶎ ᶇ

ᶉ

ᶈᶊ

ᶌ

②

ᾦ

ᶕ

ᶔ

ᾩ

ᶐ

ᶓ

ᶖ
ᾛ

ᶏ

ᶎ
ᾨ

③
④

ᶋ①

ᶑ

*X1-3W3515/4W3515/3W4515/4W4515ɹओཁ෦࣭ࡐ

൪߸ ओཁ෦໊ ࣭ࡐ ද໘ॲཧ
ᶃ ϕʔスϓϨʔτ Ξϧϛʢ"�����5���ʣɹ ന৭ΞϧϚΠτॲཧ
ᶄ ϕʔスύΠϓ Ξϧϛԡ͠ग़͠ࡐʢ"�/��4�5�ʣ ന৭ΞϧϚΠτॲཧ
ᶅ ϕʔスϑϥンδʢԼʣ Ξϧϛʢ"�����5���ʣɹ ന৭ΞϧϚΠτॲཧ
ᶆ ϕʔスϑϥンδʢ্ʣ ૉ ʢ߯4��$ʣ ແిղχοέϧメοΩॲཧޙϋʔυΫϩϜメοΩॲཧ
ᶇ ϕʔスΧόʔ Ξϧϛʢ"�����5���ʣɹ ന৭ΞϧϚΠτॲཧ
ᶈ έʔϒϧݻఆϒϥέοτ Ξϧϛԡ͠ग़͠ࡐʢ"�/��4�5�ʣ ന৭ΞϧϚΠτॲཧ
ᶉ έʔϒϧステΠ Ξϧϛʢ"����1ʣ ന৭ΞϧϚΠτॲཧ
ᶊ έʔϒϧݻఆϒϥέοτΧόʔ Ξϧϛʢ"����1ʣ ന৭ΞϧϚΠτॲཧ
ᶋ .1(�έʔϒϧ ϙϦԘԽϏχϧʢ17$ʣ
ᶌ .1(ෳ߹έʔϒϧ ϙϦԘԽϏχϧʢ17$ʣ
ᶍ ୈ�ΞʔϜ Ξϧϛʢ"�����5���ʣɹ ന৭ΞϧϚΠτॲཧ
ᶎ スτούʔϒϩοΫ ૉ ʢ߯4��$ʣ ແిղχοέϧメοΩॲཧ
ᶏ γʔϧϋδンά Ξϧϛʢ"�����5���ʣɹ ന৭ΞϧϚΠτॲཧ
ᶐ ໘Χόʔ Ξϧϛʢ"����1ʣ ന৭ΞϧϚΠτॲཧ
ᶑ ୈ�ΞʔϜ Ξϧϛԡ͠ग़͠ࡐʢ"�/��4�5�ʣ ന৭ΞϧϚΠτॲཧ
ᶒ ΞʔϜΧόʔ थࢷʢ"#4ʣ
ᶓ ϞʔλʔΧόʔ थࢷʢ"#4ʣ
ᶔ δϟόϥऔϓϨʔτ Ξϧϛʢ"����1ʣ ന৭ΞϧϚΠτॲཧ
ᶕ δϟόϥ χτϦϧΰϜʢ/#3ʣ
ᶖ δϣΠンτϒϥέοτ Ξϧϛʢ"����1ʣ ന৭ΞϧϚΠτॲཧ
ᾛ ;スτούʔ Ξϧϛʢ"����1ʣ ന৭ΞϧϚΠτॲཧ
ᾦ ઌ࣠ ૉΫϩϜ࣠डߴ ʢ߯46+�ʣ Թࠇ৭ΫϩϜメοΩॲཧ
ᾧ ύοΩンʢΞʔϜΧόʔʣ ΫϩϩϓϨンΰϜʢ$3ʣ
ᾨ ύοΩンʢϞʔλʔΧόʔʣ ΫϩϩϓϨンΰϜʢ$3ʣ
ᾩ ύοΩンʢδϟόϥऔϓϨʔτʣ ΤνϨンϓϩϐϨンΰϜʢ&1%.ʣ

*9P ਖణɹओཁ部࣭ࡐ�Q�
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ᶑ

ᶏ

ᶌ

ᶈ

ᶇ

ᶋ

ᶍ
④

ᾛ

ᶐ

ᶉ
ᶈ

①
ᶊ

②

ᶖ

③

ᶎ ᶍ

ᶕ

ᶔ

ᶓ

ᶒ

ᾦ

ᶏ

*X1-3W5520/4W5520/3W6520/4W6520ɹओཁ෦࣭ࡐ

൪߸ ओཁ෦໊ ࣭ࡐ ද໘ॲཧ
ᶃ ϕʔスϓϨʔτ Ξϧϛʢ"�����5���ʣɹ ന৭ΞϧϚΠτॲཧ
ᶄ ϕʔスύΠϓ Ξϧϛԡ͠ग़͠ࡐʢ"�/��4�5�ʣ ന৭ΞϧϚΠτॲཧ
ᶅ ϕʔスϑϥンδ ૉ ʢ߯4��$ʣ ແిղχοέϧメοΩॲཧޙϋʔυΫϩϜメοΩॲཧ
ᶆ ϕʔスΧόʔ Ξϧϛʢ"�����5���ʣɹ ന৭ΞϧϚΠτॲཧ
ᶇ έʔϒϧݻఆϒϥέοτ Ξϧϛԡ͠ग़͠ࡐʢ"�/��4�5�ʣ ന৭ΞϧϚΠτॲཧ
ᶈ έʔϒϧステΠ Ξϧϛʢ"����1ʣ ന৭ΞϧϚΠτॲཧ
ᶉ έʔϒϧݻఆϒϥέοτΧόʔ Ξϧϛʢ"����1ʣ ന৭ΞϧϚΠτॲཧ
ᶊ .1(�έʔϒϧ ϙϦԘԽϏχϧʢ17$ʣ
ᶋ .1(ෳ߹έʔϒϧ ϙϦԘԽϏχϧʢ17$ʣ
ᶌ ୈ�ΞʔϜ Ξϧϛʢ"�����5���ʣɹ ന৭ΞϧϚΠτॲཧ
ᶍ スτούʔϒϩοΫ ૉ ʢ߯4��$ʣ ແిղχοέϧメοΩॲཧ
ᶎ γʔϧϋδンά Ξϧϛʢ"�����5���ʣɹ ന৭ΞϧϚΠτॲཧ
ᶏ ໘Χόʔ Ξϧϛʢ"����1ʣ ന৭ΞϧϚΠτॲཧ
ᶐ ୈ�ΞʔϜ Ξϧϛԡ͠ग़͠ࡐʢ"�/��4�5�ʣ ന৭ΞϧϚΠτॲཧ
ᶑ ΞʔϜΧόʔ थࢷʢ"#4ʣ
ᶒ δϟόϥऔϓϨʔτ Ξϧϛʢ"����1ʣ ന৭ΞϧϚΠτॲཧ
ᶓ δϟόϥ χτϦϧΰϜʢ/#3ʣ
ᶔ δϣΠンτϒϥέοτ Ξϧϛʢ"����1ʣ ന৭ΞϧϚΠτॲཧ
ᶕ ;スτούʔ Ξϧϛʢ"����1ʣ ന৭ΞϧϚΠτॲཧ
ᶖ ઌ࣠ ૉΫϩϜ࣠डߴ ʢ߯46+�ʣ Թࠇ৭ΫϩϜメοΩॲཧ
ᾛ ύοΩンʢΞʔϜΧόʔʣ ΫϩϩϓϨンΰϜʢ$3ʣ
ᾦ ύοΩンʢδϟόϥऔϓϨʔτʣ ΤνϨンϓϩϐϨンΰϜʢ&1%.ʣ
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ᶃ +��ϕʔス Ξϧϛர ҙঊ໘ృ
ᶄ +��ϕʔスϑϥンδ ΞϧϛχϜ ҙঊ໘ృ
ᶅ +��ϑϥンδΧόʔ ૉ߯ Թࠇ৭ΫϩϜメοΩ
ᶆ +��ΞʔϜ Ξϧϛர ҙঊ໘ృ
ᶇ +��δϣΠンτϒϥέοτ Ξϧϛர ҙঊ໘ృ
ᶈ +��+#Χόʔ ステンϨス߯ ҙঊ໘ృ
ᶉ +��ΞンμʔΧόʔ ΞϧϛχϜ ന৭ΞϧϚΠτ
ᶊ +��04ϋδンά ΞϧϛχϜ ৭ΞϧϚΠτࠇ
ᶋ +��メΠンΞʔϜ Ξϧϛர ҙঊ໘ృ
ᶌ +��ΞʔϜΧόʔ Ξϧϛர ҙঊ໘ృ
ᶍ +��スϓϥΠンΧόʔ Ξϧϛர ҙঊ໘ృ
ᶎ ϫンλονܧखɹΤϧϘ थࢷʢ1#510.ʣɺԫಔ�χοέϧメοΩ
ᶏ ۚଐؙܗίωΫλʔ ѥԖ�χοέϧメοΩɺΰϜʢ$3ʣ
ᶐ ֎෦ઢύωϧ ステンϨス߯

ᶑ ϫンλονܧखɹִนϢχΦンϐΠ थࢷʢ1#510.ʣɺΰϜʢ/#3ʣɺ�
ԫಔ�χοέϧメοΩ

ᶒ έʔϒϧάϥンυ थࢷʢナΠϩン��ʣɺΰϜʢ/#3ʣ
έʔϒϧγʔス ԘԽϏχϧʢ17$ʣ

ᶓ ϫンλονܧखɹΤϧϘ थࢷʢ1#510.ʣɺԫಔ�χοέϧメοΩ
ᶔ スϐʔυίンτϩʔϥʔ थࢷʢ1#510.ʣɺԫಔ�χοέϧメοΩ
ᶕ δϟόϥϑϥンδ ΞϧϛχϜ ৭ΞϧϚΠτࠇ
ᶖ δϟόϥ Ϩλン
ᾛ ϕΞϦンάέʔス# ΞϧϛχϜ ന৭ΞϧϚΠτ
ᾦ ϘʔϧͶ͡スϓϥΠン ૉΫϩϜ࣠ड߯ߴ Թࠇ৭ΫϩϜメοΩ
ᾧ スτούʔϦンά ステンϨス߯
ᾨ Մಈスτούʔ ૉ߯ Թࠇ৭ΫϩϜメοΩ
ᾩ ϓϨʔτ"ʢδϟόϥʣ ステンϨス߯
֎෦ͷϘϧτɺͶ͡ ステンϨス߯
֤෦Ψスέοτʢ0ϦンάɺύοΩンʣ ΰϜʢ/#3ʣ
֤෦ΦΠϧγʔϧ ΰϜʢ',.ʣ

*9"ਖ・ణ ओཁ෦࣭ࡐ
*XA-4NSW3015

ᶈᶍ ᶎ

ᶏ

ᶑ

ᶐ

ᶒ

ᶓ

ᶔ①

ᾩ

ᶖ

ᶕ

ᶋ

ᶌ

②
ᶉᾨᾦᾛ

ᶇ

ᶊ

④

③

ᾧ
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ᶃ +��ϕʔス Ξϧϛர ҙঊ໘ృ
ᶄ +��ϕʔスϑϥンδ ΞϧϛχϜ ৭ΞϧϚΠτࠇ
ᶅ +��ΞʔϜ-�-���� Ξϧϛர ҙঊ໘ృ
ᶆ +��ΞʔϜ6�6���� ΞϧϛχϜ ҙঊ໘ృ
ᶇ +��δϣΠンτϒϥέοτ Ξϧϛர ҙঊ໘ృ
ᶈ +��+#Χόʔ ステンϨス߯ ҙঊ໘ృ
ᶉ +��தؒϑϥンδ ΞϧϛχϜ ৭ΞϧϚΠτࠇ
ᶊ +��メΠンΞʔϜ Ξϧϛர ҙঊ໘ృ
ᶋ +��δϣΠンτϒϥέοτ Ξϧϛர ҙঊ໘ృ
ᶌ +��Χόʔ- Ξϧϛர ҙঊ໘ృ
ᶍ +��;3�%$ϑϥンδ ΞϧϛχϜ ҙঊ໘ృ
ᶎ ;3�μスτΧόʔ ΞϧϛҾൈؙ ҙঊ໘ృ
ᶏ ;3�%$Ωϟοϓ ΞϧϛχϜ ҙঊ໘ృ
ᶐ +��Χόʔ6 Ξϧϛர ҙঊ໘ృ
ᶑ +��Ϣʔβʔύωϧ ステンϨス߯ ҙঊ໘ృ
ᶒ ۚଐؙܗίωΫλʔ ѥԖ�χοέϧメοΩɺΰϜʢ$3ʣ
ᶓ ϫンλονܧखɹִนϢχΦンϐΠ थࢷʢ1#510.ʣɺΰϜʢ/#3ʣɺԫಔ�χοέϧメοΩ
ᶔ ֎෦ઢύωϧ ステンϨス߯ ҙঊ໘ృ

ᶕ έʔϒϧάϥンυ थࢷʢナΠϩン��ʣɺΰϜʢ/#3ʣ
έʔϒϧγʔス ԘԽϏχϧʢ17$ʣ

ᶖ ϫンλονܧखɹΤϧϘ थࢷʢ1#510.ʣɺԫಔ�χοέϧメοΩ
ᾛ スϐʔυίンτϩʔϥʔ थࢷʢ1#510.ʣɺԫಔ�χοέϧメοΩ
ᾦ δϟόϥ Ϩλン
ᾧ ϕΞϦンάέʔス# ΞϧϛχϜ ന৭ΞϧϚΠτ
ᾨ ηοτΧϥʔ ΞϧϛχϜ ന৭ΞϧϚΠτ
ᾩ ϘʔϧスϓϥΠン ૉΫϩϜ࣠ड߯ߴ Թࠇ৭ΫϩϜメοΩ
֎෦ͷϘϧτɺͶ͡ ステンϨス߯
֤෦Ψスέοτʢ0ϦンάɺύοΩンʣ ΰϜʢ/#3ʣ
֤෦ΦΠϧγʔϧ ΰϜʢ',.ʣ

ᶒ

ᶐ

ᶉ ᶌ

ᶈ

①

ᶎ

ᶍ

ᶋ

ᶊ

ᾦ

ᾧ

ᾨ
ᾩ

②

ᶕ

ᶔ

ᶓ

ᶖ

ᾛ

ᶏ
ᶇ

③

④

ᶑ

ᶓ

*XA-4NSW45□□ /4NSW60□□
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ここから水が浸入しないこと。

コネクター

ISB/ISPB-MXMX/LXMX/LXUWX
ISA/ISPA-MXMX/LXMX/LXUWX/WXMX
ISDB/ISPDB-MX/LX
NS-MXMXS/LXMXS

中間サポート設定機種

中間サポート機構は上記のような構
造上、水平設置を原則としています。
本体を横立てにしたり垂直で使用す
ると、ワイヤーがはずれる場合があり
ますので水平設置以外の設置はしな
いで下さい。

L L/2

スライダー

連結棒

ボールねじ
サポート

ボールねじ

注意：

人の手などが内部の充電部に接触しない
（φ50mm）。

鉛直から落ちてくる水滴によって有
害な影響を受けない。

鉛直から15°の範囲で落ちてくる水
滴によって有害な影響を受けない。

鉛直から60°の範囲で落ちてくる水
滴によって有害な影響を受けない。

いかなる方向からの水の飛沫を受け
ても有害な影響を受けない。

いかなる方向からの水の直接噴流を
受けても有害な影響を受けない。

いかなる方向からの水の直接噴流を
受けても内部に水が入らない。

定められた条件で水中に没しても内
部に水が入らない。

指定圧力の水中に常時没して使用で
きる。

指先などが内部の充電部に接触しない
（φ12mm）。

直径または厚さ2.5mmを超える工具、
ワイヤーなどの固形物が侵入しない。

直径または厚さ1.0mmを超える工具、
ワイヤーなどの固形物が侵入しない。

動作に影響を及ぼす以上の粉じんが
内部に侵入しない。

粉じんが内部に侵入しない。
（完全に防止する）

ＩＰ□□
第２示性数字
水の浸入に対する保護

第１示性数字
人体および固形異物に対する保護

第１示
性数字

内容

0

1

2

3

4

5

6

0

1

2

3

4

5

6

7

8

防滴I形

防滴II形

防雨形

防沫形

防噴流形

耐水形

防浸形

水中形

内容
第２示
性数字

JIS
規格

無保護のもの。 無保護のもの。

φ50

φ12

厚さ2.5

厚さ1.0

15° 15°

60° 60°

ご注意
保護構造はケーブルまで含んで規定されていますが、
ケーブル末端コネクターは防滴処理されていませんの
で、保護構造の対象とはなりません。従って、ケーブ
ル末端から水が浸入する恐れがある使用方法は避けて
ください。

保護構造とは、水や人体および固形異物からの保護の度合いのことです。

IEC（International Electrotechnical Commission）、

JIS（日本工業規格）およびJEMA（日本電機工業会）の規格に基づいて以下のように表示してあります。

IEC規格

■ 第1示性数字で示す保護の程度 ■ 第2示性数字で示す保護の程度

中間サポート機構は、スライダーと連動して動くボールねじサポート機構

を追加することで、ロングストロークの場合のボールねじの振れを抑え、

危険回転数の帯域をアップさせロングストロークタイプの最高速度を大

幅に向上させた画期的な機構です。

中間サポート機構の構造は、スライダーを貫通した連結棒（ストロークの

半分の長さ）で固定されたボールねじサポートがワイヤーを介して右図

のように固定されています。

ワイヤーの一端はベースのストローク中央部に固定され、ボールねじサ

ポートの滑車を介してスライダーに固定されています。

この機構によりスライダーの移動量の１/２だけボールねじサポートが移

動し、ボールねじサポートは常にスライダーとストロークエンドの中間位

置でボールねじをサポートする形となり、結果ボールねじの振れを抑える

ことができます。

อߏޢʹ͍ͭͯ
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ここから水が浸入しないこと。

コネクター

ISB/ISPB-MXMX/LXMX/LXUWX
ISA/ISPA-MXMX/LXMX/LXUWX/WXMX
ISDB/ISPDB-MX/LX
NS-MXMXS/LXMXS

中間サポート設定機種

中間サポート機構は上記のような構
造上、水平設置を原則としています。
本体を横立てにしたり垂直で使用す
ると、ワイヤーがはずれる場合があり
ますので水平設置以外の設置はしな
いで下さい。

L L/2

スライダー

連結棒

ボールねじ
サポート

ボールねじ

注意：

人の手などが内部の充電部に接触しない
（φ50mm）。

鉛直から落ちてくる水滴によって有
害な影響を受けない。

鉛直から15°の範囲で落ちてくる水
滴によって有害な影響を受けない。

鉛直から60°の範囲で落ちてくる水
滴によって有害な影響を受けない。

いかなる方向からの水の飛沫を受け
ても有害な影響を受けない。

いかなる方向からの水の直接噴流を
受けても有害な影響を受けない。

いかなる方向からの水の直接噴流を
受けても内部に水が入らない。

定められた条件で水中に没しても内
部に水が入らない。

指定圧力の水中に常時没して使用で
きる。

指先などが内部の充電部に接触しない
（φ12mm）。

直径または厚さ2.5mmを超える工具、
ワイヤーなどの固形物が侵入しない。

直径または厚さ1.0mmを超える工具、
ワイヤーなどの固形物が侵入しない。

動作に影響を及ぼす以上の粉じんが
内部に侵入しない。

粉じんが内部に侵入しない。
（完全に防止する）

ＩＰ□□
第２示性数字
水の浸入に対する保護

第１示性数字
人体および固形異物に対する保護

第１示
性数字

内容

0

1

2

3

4

5

6

0

1

2

3

4

5

6

7

8

防滴I形

防滴II形

防雨形

防沫形

防噴流形

耐水形

防浸形

水中形

内容
第２示
性数字

JIS
規格

無保護のもの。 無保護のもの。

φ50

φ12

厚さ2.5

厚さ1.0

15° 15°

60° 60°

ご注意
保護構造はケーブルまで含んで規定されていますが、
ケーブル末端コネクターは防滴処理されていませんの
で、保護構造の対象とはなりません。従って、ケーブ
ル末端から水が浸入する恐れがある使用方法は避けて
ください。

保護構造とは、水や人体および固形異物からの保護の度合いのことです。

IEC（International Electrotechnical Commission）、

JIS（日本工業規格）およびJEMA（日本電機工業会）の規格に基づいて以下のように表示してあります。

IEC規格

■ 第1示性数字で示す保護の程度 ■ 第2示性数字で示す保護の程度

中間サポート機構は、スライダーと連動して動くボールねじサポート機構

を追加することで、ロングストロークの場合のボールねじの振れを抑え、

危険回転数の帯域をアップさせロングストロークタイプの最高速度を大

幅に向上させた画期的な機構です。

中間サポート機構の構造は、スライダーを貫通した連結棒（ストロークの

半分の長さ）で固定されたボールねじサポートがワイヤーを介して右図

のように固定されています。

ワイヤーの一端はベースのストローク中央部に固定され、ボールねじサ

ポートの滑車を介してスライダーに固定されています。

この機構によりスライダーの移動量の１/２だけボールねじサポートが移

動し、ボールねじサポートは常にスライダーとストロークエンドの中間位

置でボールねじをサポートする形となり、結果ボールねじの振れを抑える

ことができます。
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1．RoHS指令
RoHS指令（2002/95/EC）は、EU域内で流通する電気・電子機器において、特定の有害物質の使用を制限する指令として
2006年7月1日に施行されました。
RoHSの制限物質を定めた2011/65/EUのAnnexII（付属書II）を置き換える官報「（EU）2015/863」が
2015年6月4日に公布され、2019年7月22日(カテゴリー9は2021年7月22日)から適用となります。	
これにより、従来の制限6物質に加えて、4物質（DEHP、BBP、DBP、DIBP）が追加され、合計10物質になりました（下表参照）。

アイエイアイ製品はカテゴリー9（監視・制御機器）に属しています。
当社は、2020年1月より順次RoHS10対応を進めています。
特別仕様品と一部の旧製品を除いては、2021年7月22日までに対応を完了します。
対応状況の詳細は添付の対応一覧表をご確認ください。

2．CEマーキング
欧州連合（EU）域内で流通している製品には、ＣＥマーキングの表示が義務付けられています。
ＣＥマーキングはＥＵ（ＥＣ）指令の必須安全要求事項に適合していることを示し、製造者が自己の責任において表示します。
必須安全要求事項は、１９８５年のニューアプローチ指令の採択により、「ＥＭＣ指令」「低電圧指令」「機械指令」などが規定され、
これらの指令はそれぞれの製品が遵守すべき必須要求事項を規定するとともに具現化する整合規定を定めています。

（１）ＥＭＣ指令
　　電磁波を発するか、あるいは外部の電磁波によって機能に影響を受ける恐れのある製品に関する指令です。
　　外部に強い電磁波を出さない、外部からの電磁波によって影響を受けない設計が要求されています。
　　弊社の製品は、コントローラー、アクチュエーター、及び周辺機器の配線・設置モデル（条件）を決定しＥＭＣ指令の関連規格に適合させています。

（２）低電圧指令
　　AC50～1000V、DC75～1500Vの電源で駆動する電機製品の安全性に対する指令です。
　　アクチュエーター（対応一覧表参照）は、コントローラーとの組合せで低電圧指令に適合するように設計されています。
　　２４Ｖ系のロボシリンダーは本指令の適用外となります。

（３）機械指令
　　産業機械を中心に一般製品でも可動部に危険性が認められるものが対象で、
　　機械製品が備えていなければならない安全性に対する指令です。
　　機械指令には、TTA（安全カテゴリー対応仕様）、IX、IXP、IXAシリーズが対応しています。
　　それ以外の弊社製品は、機械指令には対応しておりません。（2021年3月1日現在）
　　（TTAシリーズはコントローラー一体型）

（4）EC指令に対する弊社の対応・考え方
	 弊社のアクチュエーターおよびコントローラー（以下、弊社コンポーネント）はお客様の装置に組み込んで使用する部品（組み込み装置）とし

て扱います。したがって、一部、弊社コンポーネント単体で、機械指令“Machinery	Directive	2006/42/EC”の「半完成品」として適合宣
言をしていますが、これは、お客様の装置がEC指令に適合していることを保証するものではありません。

	 お客様が弊社コンポーネントを組み込んだ装置を完成させ最終製品として欧州域内へ出荷、または欧州域内で使用する場合は、必ずお客様
自身で装置のEC指令への適合を確認してください。

海外規格に関して

制限物質

6物質[RoHS指令(2011/65/EU)] 10物質[改正RoHS指令(2011/65/EU)+(EU)2015/863]

鉛 鉛
水銀 水銀
カドミウム カドミウム
六価クロム 六価クロム
ポリ臭化ビフェニル類（PBB類） ポリ臭化ビフェニル類（PBB類）
ポリ臭化ジフェニルエーテル類（PBDE類） ポリ臭化ジフェニルエーテル類（PBDE類）

フタル酸ビス	（2-エチルヘキシル）（DEHP）
フタル酸ブチルベンジル	（BBP）
フタル酸ジブチル	（DBP）
フタル酸ジイソブチル	（DIBP）
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	 お客様の装置を機械指令の調和規格の一つであり、産業機器の電気安全を規定するEN60204-1に適合させる必要条件として弊社コン
ポーネントが低電圧指令“Directive	2014/35/EU”およびEMC指令“Directive	2014/30/EU”に適合していることが必要となります。

	 低電圧指令“Directive	2014/35/EU”に対しては、弊社コンポーネントはDC24V電源のみで動作するもの、AC200V電源で動作する
ものに大別されますが、前者は、低電圧指令の扱う電圧（AC50～1000VまたはDC75～1500V）より低く対象外、後者は、海外規格対
応マニュアル（MJ0287-14A	1.3.1）に記載された使用方法を採用していただく前提として低電圧指令に適合しているものと見なすこと
ができます。

	 EMC指令“Directive	2014/30/EU”に対しては、弊社の限定的な使用条件にて、本海外規格に示す電波障害対応を行った場合、適合を
宣言しておりますが、最終的には、お客様の装置へ取付けて、確認していただく必要があります。

	 これらとは別に弊社コンポーネントが対象となるEC指令には、特定有害物質を規定値以下にすることを要求する、いわゆるRoHS指令が	
あります。

	 以上により、弊社コンポーネント単体に添付されたCEマーキングはRoHS指令/EMC指令（DC24V系）またはRoHS指令/EMC指令およ
び低電圧指令（200V系）に対して限定的な使用条件のもとで適合を宣言したことを示すものとなります。

	 弊社コンポーネントの取扱説明書・注意ラベルに使用する言語は英語とします。
	 他言語の対応を必要とするお客様は、弊社、営業担当にご相談ください。
	 注意・警告ラベルの一部に、注釈文が入る場合、英語のほか、日本語が追加される場合があります。
	 また、お客様にてCE対応を行う場合、お客様の装置に要求される安全カテゴリーに応じた製品（安全リレー等）を選定の上、必ず、お客様に

て外部安全回路を構築してください。

3．UL規格
ＵＬ（Ｕｎｄｅｒｗｒｉｔｅｒｓ	Ｌａｂｏｒａｔｏｒｉｅｓ	Ｉｎｃ	アメリカ保険業者安全試験所）は、1894年にアメリカの火災保険業者組合によって設立された
非営利機関で、火災、災害、盗難、その他の事故から人命、財産を保護するための研究、試験、検査を行っています。
ＵＬ規格は機能や安全性に関する製品安全規格であり、ＵＬがその製品のサンプルを試験、評価し、ＵＬ規格の要求事項に適合していると判断した
製品には、ＵＬ認証マークをつけて出荷することができます。
詳細は、1-353UL規格対応表をご確認ください。

4.KCs マーキング
2013/03/01	より韓国の自律安全確認申告制度に産業用ロボットが対象となり、韓国内で使用
または、日本から韓国に輸出する製品に規制がかけられるようになりました。
KCs	が定義する産業用ロボットは、「直交座標ロボットを含み、3軸以上のマニピュレーター（アクチュエーター、ティーチングペンダントを含む制
御機器および通信インターフェースを含む）を具備し、専用の制御機器を利用し、プログラムおよび自動制御が可能な固定式ロボット」となっており、
該当機種はKOSHA（韓国産業安全保健公団）	に申告し、問題なければ登録されます。
KCs	に申告し、現在、登録された弊社製品は、下記のとおりとなっています。
　・	すべてのIX/IXP/IXA	スカラロボットシリーズ（高速仕様）
　・	一部の単軸組合せ（詳細は弊社営業担当者にお問合わせください）
　・	TTA	テーブルトップロボットシリーズ
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改正RoHS指令／CEマーキング／UL規格対応表
◎ ： 標準対応／○ ： オプション
× ： 対応予定なし■ アクチュエーター

（2021年7月時点　生産分）

製品構成 シリーズ名 タイプ 型式 改正RoHS 
指令

CE 
マーク UL規格

エレシリンダー

EC

スライダー（標準） (D)S3/(D)S4/(D)S6/(D)S7 ◎ ◎
(D)S3□R/(D)S4□R/(D)S6□R/(D)S7□R ◎ ◎

スライダー(ワイド） (D)WS10/(D)WS12 ◎ ◎

スライダー（高剛性） (D)S6□AH/(D)S7□AH ◎ ◎
(D)S6□AHR/(D)S7□AHR ◎ ◎

スライダー（ベルト駆動） (D)B6/(D)B7 ◎ ◎
スライダー（大型スライダー） S10/S10X/S13/S13X/S15/S15X ◎ ◎
ロッド（標準） (D)R6/(D)R7 ◎ ◎
ロッド（全長ショート型） RP4/GS4/GD4/RP5/GD5 ◎ ◎

ラジアルシリンダー（標準） (D)RR3/(D)RR4/(D)RR6/(D)RR7 ◎ ◎
(D)RR3□R/(D)RR4□R/(D)RR6□R/(D)RR7□R ◎ ◎

ラジアルシリンダー（高剛性）
(D)RR6□AH/(D)RR6X□AH/
(D)RR7□AH/(D)RR7X□AH

◎ ◎
◎ ◎

(D)RR6□AHR/(D)RR7□AHR ◎ ◎
テーブル（全長ショート型） TC4/TW4/TC5/TW5 ◎ ◎
グリッパー GRB8/GRB10/GRB13 ◎ ◎
ロータリー RTC9/RTC12 ◎ ◎
ストッパーシリンダー ST15 ◎ ◎

EC 
（クリーンルーム仕様）

スライダー(標準） (D)S□CR ◎ ◎
スライダー(高剛性） (D)S□AHCR ◎ ◎

EC 
（防塵防滴仕様）

ロッド（標準） R6W/R7W ◎ ◎
ロッド（高剛性） RR6W/RR7W ◎ ◎

ロボシリンダー

RCP6
RCP6S

スライダー（標準） SA4C/SA6C/SA7C/SA8C ◎ ◎
SA4R/SA6R/SA7R/SA8R ◎ ◎

スライダー（ワイド） WSA10C/WSA12C/WSA14C/WSA16C ◎ ◎
WSA10R/WSA12R/WSA14R/WSA16R ◎ ◎

ロッド（標準） RA4C/RA6C/RA7C/RA8C ◎ ◎
RA4R/RA6R/RA7R/RA8R ◎ ◎

ロッド（ラジアルシリンダー） RRA4C/RRA6C/RRA7C/RRA8C ◎ ◎
RRA4R/RRA6R/RRA7R/RRA8R ◎ ◎

ロッド（ワイド） WRA10C/WRA12C/WRA14C/WRA16C ◎ ◎
WRA10R/WRA12R/WRA14R/WRA16R ◎ ◎

テーブル TA4C/TA6C/TA7C ◎ ◎
TA4R/TA6R/TA7R ◎ ◎

グリッパー
GRST6C/GRST7C ◎ ◎
GRST6R/GRST7R ◎ ◎
GRT7A/GRT7B ◎ ◎

ロータリーチャック RTCKSPE/RTCKMPE ◎ ◎
RTCKSPI/RTCKMPI ◎ ◎

中空ロータリー RTFML ◎ ◎
RCP6CR
RCP6SCR

スライダー（標準） SA4C/SA6C/SA7C/SA8C ◎ ◎
スライダー（ワイド） WSA10C/WSA12C/WSA14C/WSA16C ◎ ◎

RCP6W
RCP6SW

ロッド（標準） RA4C/RA6C/RA7C/RA8C ◎ ◎
RA4R/RA6R/RA7R/RA8R ◎ ◎

ロッド（ラジアルシリンダー） RRA4C/RRA6C/RRA7C/RRA8C ◎ ◎
RRA4R/RRA6R/RRA7R/RRA8R ◎ ◎

ロッド（ワイド） WRA10C/WRA12C/WRA14C/WRA16C ◎ ◎
WRA10R/WRA12R/WRA14R/WRA16R ◎ ◎

RCP5

スライダー（標準） SA4C/SA6C/SA7C ◎ ◎
SA4R/SA6R/SA7R ◎ ◎

スライダー（ベルト駆動） BA4/BA6/BA7/BA4U/BA6U/BA7U ◎ ◎

ロッド RA4C/RA6C/RA7C/RA8C/RA10C ◎ ◎
RA4R/RA6R/RA7R/RA8R/RA10R ◎ ◎

RCP5CR スライダー SA4C/SA6C/SA7C ◎ ◎
RCP5W ロッド RA6C/RA7C/RA8C/RA10C ◎ ◎

RCP4

スライダー SA3C/SA5C/SA6C/SA7C ◎ ◎
SA3R/SA5R/SA6R/SA7R ◎ ◎

ロッド RA3C/RA5C/RA6C ◎ ◎
RA3R/RA5R/RA6R ◎ ◎

グリッパー GRSML/GRSLL/GRSWL/GRLM/GRLL/GRLW ◎ ◎
ストッパーシリンダー ST68E/ST615E/ST4525E ◎ ◎

RCP4CR スライダー SA3C/SA5C/SA6C/SA7C ◎ ◎

RCP4W スライダー SA5C/SA6C/SA7C ◎ ◎
ロッド RA6C/RA7C ◎ ◎

RCP3

スライダー SA2AC/SA2BC/SA3C/SA4C/SA5C/SA6C ◎ ◎
SA2AR/SA2BR/SA3R/SA4R/SA5R/SA6R ◎ ◎

ロッド RA2AC/RA2BC ◎ ◎
RA2AR/RA2BR ◎ ◎

テーブル TA3C/TA4C/TA5C/TA6C/TA7C ◎ ◎
TA3R/TA4R/TA5R/TA6R/TA7R ◎ ◎

RCP2

スライダー（標準） SA5C/SA6C/SA7C/SS7C/SS8C ◎ ◎
SA5R/SA6R/SA7R/SS7R/SS8R ◎ ◎

スライダー（ベルト駆動） BA6/BA7/BA6U/BA7U ◎ ◎
スライダー（高速） HS8C/HS8R ◎ ◎

ロッド（標準） RA2C/RA3C/RA4C/RA6C/RA8C/RA10C ◎ ◎
RA3R/RA4R/RA6R/RA8R/SRA4R ◎ ◎

ロッド（ガイド付） RGS4C/RGS6C/RGD3C/RGD4C/RGD6C ◎ ◎
SRGS4R/SRGD4R ◎ ◎
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◎ ： 標準対応／○ ： オプション
× ： 対応予定なし

製品構成 シリーズ名 タイプ 型式 改正RoHS 
指令

CE 
マーク UL規格

ロボシリンダー

RCP2

グリッパー
GRLS/GRSS/GRS/GRM/GRHM/GRHB ◎ ◎
GR3LM/GR3LS/GR3SM/GR3SS ◎ ◎
GRST ◎ ◎

ロータリー RTBS/RTBSL/RTB/RTBL/RTBB/RTBBL ◎ ◎
RTCS/RTCSL/RTC/RTCL/RTCB/RTCBL ◎ ◎

簡易アブソリュートタイプ 簡易アブソリュート対応機種 ◎ ◎

RCP2CR

スライダー SA5C/SA6C/SA7C/SS7C/SS8C/HS8C ◎ ◎
グリッパー GRSS/GRLS/GRS/GRM/GR3SS/GR3SM ◎ ◎

ロータリー RTBS/RTBSL/RTCS/RTCSL/RTB/RTBL/ 
RTC/RTCL/RTBB/RTBBL/RTCB/RTCBL

◎ ◎
◎ ◎

RCP2W

ロッド（標準） RA4C/RA6C ◎ ◎
ロッド（高推力） RA10C ◎ ◎
グリッパー GRSS/GRLS/GRS/GRM/GR3SS/GR3SM ◎ ◎

ロータリー RTBS/RTBSL/RTCS/RTCSL/RTB/RTBL/ 
RTC/RTCL/RTBB/RTBBL/RTCB/RTCBL ◎ ◎

ERC3 スライダー SA5C/SA7C ◎ ◎
ロッド RA4C/RA6C ◎ ◎

ERC3D スライダー SA5C/SA7C ◎ ◎
ERC3CR スライダー SA5C/SA7C ◎ ◎

ERC2
スライダー SA6C/SA7C ◎ ◎
ロッド（標準） RA6C/RA7C ◎ ◎
ロッド（ガイド付） RGS6C/RGS7C/RGD6C/RGD7C ◎ ◎

ERC スライダー SA6/SA7 ◎ ◎
ロッド RA54/RA64 ◎ ◎

RCD ロッド RA1DA/RA1D ◎ ◎
グリッパー GRSNA/GRSN ◎ ◎

RCA2

スライダー SA2AC/SA3C/SA4C/SA5C/SA6C ◎ ◎
SA2AR/SA3R/SA4R/SA5R/SA6R ◎ ◎

ロッド

RA2AC/RA2AR/RN3N/RN4N/RP3N/RP4N ◎ ◎
GS3N/GS4N/GD3N/GD4N/SD3N/SD4N ◎ ◎
RN3NA/RN4NA/RP3NA/RP4NA/GS3NA/GS4NA ◎ ◎
GD3NA/GD4NA/SD3NA/SD4NA ◎ ◎

テーブル（全長ショート型）

TC(N)3N/TC(N)4N/TW(N)3N/TW(N)4N/ 
TF(N)3N/TF(N)4N ◎ ◎

TCA3N/TCA4N/TWA3N/TWA4N/TFA3N/TFA4N ◎ ◎
TCN3NA/TCN4NA/TWN3NA/TWN4NA/ 
TFN3NA/TFN4NA ◎ ◎

TCA3NA/TCA4NA/TWA3NA/TWA4NA/ 
TFA3NA/ TFA4NA ◎ ◎

テーブル（標準） TA4C/TA5C/TA6C/TA7C ◎ ◎
TA4R/TA5R/TA6R/TA7R ◎ ◎

RCA2CR ロッド RN3NB/RN4NB/RP3NB/RP4NB/GS3NB/GS4NB ◎ ◎
GD3NB/GD4NB/SD3NB/SD4NB ◎ ◎

RCA2W ロッド

RN3NA/RN4NA/RP3NA/RP4NA/GS3NA/GS4NA ◎ ◎
RN3NB/RN4NB/RP3NB/RP4NB/GS3NB/GS4NB ◎ ◎
GD3NA/GD4NA/SD3NA/SD4NA ◎ ◎
GD3NB/GD4NB/SD3NB/SD4NB ◎ ◎

RCA

スライダー（標準） SA4C/SA5C/SA6C ◎ ◎
SA4R/SA5R/SA6R ◎ ◎

スライダー（モーター直結） SA4D/SA5D/SA6D/SS4D/SS5D/SS6D ◎ ◎

ロッド（標準） RA3C/RA4C/RA3D/RA4D/RA3R/RA4R ◎ ◎
SRA4R ◎ ◎

ロッド（ガイド付）
RGS3C/RGS4C/RGS3D/RGS4D/SRGS4R ◎ ◎
RGD3C/RGD4C/RGD3D/RGD4D ◎ ◎
RGD3R/RGD4R/SRGD4R ◎ ◎

アーム A4R/A5R/A6R ◎ ◎
アブソリュートタイプ 全機種 ◎ ◎

RCACR スライダー（標準） SA4C/SA5C/SA6C ◎ ◎
スライダー（モーター直結） SA5D/SA6D ◎ ◎

RCAW ロッド RA3C/RA3D/RA3R/RA4C/RA4D/RA4R ◎ ◎

RCS4

スライダー（標準） SA4C/SA6C/SA7C/SA8C SA4R/SA6R/SA7R/SA8R ◎ ◎

スライダー（ワイド） WSA10C/WSA12C/WSA14C/WSA16C 
WSA10R/WSA12R/WSA14R/WSA16R ◎ ◎

ロッド（標準） RA4C/RA6C/RA7C/RA8C RA4R/RA6R/RA7R/RA8R ◎ ◎

ロッド（ラジアルシリンダー） RRA4C/RRA6C/RRA7C/RRA8C 
RRA4R/RRA6R/RRA7R/RRA8R ◎ ◎

ロッド（ワイド） WRA10C/WRA12C/WRA14C/WRA16C 
WRA10R/WRA12R/WRA14R/WRA16R ◎ ◎

テーブル TA4C/TA6C/TA7C/TA4R/TA6R/TA7R ◎ ◎

RCS4CR スライダー（標準） SA4C/SA6C/SA7C/SA8C ◎ ◎
スライダー（ワイド） WSA10C/WSA12C/WSA14C/WSA16C ◎ ◎

RCS3

スライダー（高速） CT8C ◎ ◎

ロッド（サーボプレス） RA4R ◎ ○
RA6R/RA7R/RA8R/RA10R/RA15R/RA20R ◎ ◎

テーブル（高速） CTZ5C ◎ ◎

RCS3/RCS3P スライダー SA8C/SS8C ◎ ○
SA8R/SS8R ◎ ○

RCS3CR/ 
RCS3PCR スライダー SA8C/SS8C ◎ ○
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改正RoHS指令／CEマーキング／UL規格対応表
◎ ： 標準対応／○ ： オプション
× ： 対応予定なし

製品構成 シリーズ名 タイプ 型式 改正RoHS 
指令

CE 
マーク UL規格

ロボシリンダー

RCS2

スライダー（標準） SA4C/SA5C/SA6C/SA7C/SS7C/SS8C ◎ ○
SA4R/SA5R/SA6R/SA7R/SS7R/SS8R ◎ ○

スライダー（モーター直結） SA4D/SA5D/SA6D ◎ ○

ロッド（標準） RN5N/RP5N/RA4C/RA5C/RA4D/RA4R/RA5R ◎ ○
SRA7BD ◎ ×

ロッド（サーボプレス） RA13R ◎ ◎

ロッド（ガイド付）

GS5N/GD5N/SD5N ◎ ○
RGS4C/RGS5C/RGS4D/RGD4C/RGD5C ◎ ○
RGD4D/RGD4R ◎ ○
SRGS7BD/SRGD7BD ◎ ×

テーブル TCA5N/TWA5N/TFA5N ◎ ○
アーム A4R/A5R/A6R ◎ ○
フラット F5D ◎ ○
グリッパー GR8/GRKL ◎ ○
ロータリー RT6/RT6R/RT7R/RTC8L/RTC8HL/RTC10L/RTC12L ◎ ○
アブソリュートタイプ 全機種 ◎ ○

RCS2CR
スライダー（標準） SA4C/SA5C/SA6C/SA7C/SS7C/SS8C ◎ ○
スライダー（モーター直結） SA5D/SA6D ◎ ○
ロッド RN5NB/RP5NB/GS5NB/GD5NB/SD5NB ◎ ○

RCS2W ロッド RN5NB/RP5NB/GS5NB/GD5NB/SD5NB ◎ ○
RA4C/RA4R/RA4D ◎ ○

単軸ロボット

ISB/ISPB 標準 SXM/SXL/MXM/MXL/MXMX/ 
LXM/LXL/LXMX/LXUWX/WXM/WXMX ◎ ◎

ISDB/ISPDB 簡易防塵 S/M/MX/L/LX ◎ ◎
ISDBCR/ 
ISPDBCR クリーン S/M/MX/L/LX ◎ ◎

SSPA 高剛性（鉄ベース） SXM/MXM/LXM ◎ ◎
SSPDACR クリーン高剛性（鉄ベース） S/M/L ◎ ◎

ISA/ISPA 標準 SXM/SYM/SZM/MXM/MYM/MZM/MXMX/ 
LXM/LYM/LZM/LXMX/LXUWX/WXM/WXMX ◎ ◎

ISDA/ISPDA 簡易防塵 S/M/MX/L/LX ◎ ◎
ISDACR/ 
ISPDACR クリーン S/M/MX/L/LX/W/WX ◎ ◎

ISWA/ISPWA 防塵・防滴 S/M/L ◎ ◎

NSA 標準
MXMS/MXMM ◎ ◎
LXMS/LXMM/LXMXS/LXMXM ◎ ◎
WXMS/WXMM/WXMXS/WXMXM ◎ ◎

NS 標準
SXMSA/SXMMA/SZMSA/SZMMA ◎ ◎
MXMSA/MXMMA/MXMXSA/MZMSA/MZMMA ◎ ◎
LXMSA/LXMMA/LXMXSA/LZMSA/LZMMA ◎ ◎

IF 標準 SA*L/SA*R/MA*L/MA*R   (*:1 or 2 or3) ◎ ×
RS 回転軸 30/60 ◎ ×
ZR 垂直／回転一体型 S/M ◎ ×

ダイレクト    
ドライブモーター

DDA 標準 LT18□/LH18□ ◎ ◎（※1）
DDACR クリーン LT18□/LH18□ ◎ ◎
DDW 防塵防滴 LH18C□ ◎ ◎

リニア

RCL
スライダー（シングルスライダー） SA1L/SA2L/SA3L/SA4L/SA5L/SA6L ◎ ×
スライダー（マルチスライダー） SM4L/SM5L/SM6L ◎ ×
ロッド RA1L/RA2L/RA3L ◎ ×

LSA LSAS

小型 H ◎ ×
中型 N ◎ ×
大型 W ◎ ×
シャフト S ◎ ×
扁平 L ◎ ×

直交ロボット
ICSA/ICSPA − − ◎ ×
ICSB/ICSPB − − ◎ ×
IK − − ◎ ×

直交型6軸
ロボット CRS − − ◎ ×

テーブルトップ TT − TT-A2/A3/C2/C3 × ×
TTA − TTA-A2□/A3□/A4□/C2□/C3□/C4□ ◎ ◎（※2）

スカラ

IXA

標準

3NNN1805/4NNN1805 ◎ ◎
3NNN3015/4NNN3015 ◎ ◎
3NNN45□□/4NNN45□□ ◎ ◎
3NNN60□□/4NNN60□□ ◎ ◎
4NNN80□□ ◎ ◎
4NNN100□□ ◎ ◎

高速

3NSN3015/4NSN3015 ◎ ◎
3NSN45□□/4NSN45□□ ◎ ◎
3NSN60□□/4NSN60□□ ◎ ◎
4NSN80□□ ◎ ◎
4NSN100□□ ◎ ◎

防塵防滴対応
4NSW3015 ◎ ◎
4NSW45□□ ◎ ◎
4NSW60□□ ◎ ◎

IXP 標準
3N1808/3N2508/4N1808/4N2508 ◎ ◎
3N3515/3N4515/4N3515/4N4515 ◎ ◎
3N5520/4N5520/3N6520/4N6520 ◎ ◎
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◎ ： 標準対応／○ ： オプション
× ： 対応予定なし

（※1） ブレーキオプションは除く。
（※2） 安全カテゴリー対応仕様限定。

製品構成 シリーズ名 タイプ 型式 改正RoHS 
指令

CE 
マーク UL規格

スカラ

IXP

グリッパー付
3N1808GM/3N2508GM/3N3515GM/ 
3N4515GM/3N3510GL/3N4510GL ◎ ◎

3N5515GL/3N5515GW/3N6515GL/3N6515GW ◎ ◎

クリーン対応 3C3515/4C3515/3C4515/4C4515/ ◎ ◎
3C5520/4C5520/3C6520/4C6520 ◎ ◎

防塵防滴対応 3W3515/4W3515/3W4515/4W4515/ × ×
3W5520/4W5520/3W6520/4W6520 × ×

IX
標準（NNN）

1205/1505/1805 ◎ ○
2515H/3515H ◎ ○
50□□H/60□□H/70□□H/80□□H ◎ ○

クリーン/防塵・防滴天吊、高速、壁掛け 1205/1505/1805/2515H/3515H/3015H 
50□□H/60□□H/70□□H/80□□H ◎ ○

手首ユニット WU − S/M ◎ ◎
ソレノイド 
グリッパー GRS − SEG/MEG ◎ ◎

− SIG/MIG ◎ ◎

その他 モーターユニット ISAC 200W/400W ◎ ×
ISAC高剛性（T1） 60W（RS）/100W/150W ◎ ×
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改正RoHS指令／CEマーキング／UL規格対応表
◎ ： 標準対応／○ ： オプション
× ： 対応予定なし■ コントローラー

製品構成 シリーズ名 タイプ 型式 改正RoHS 
指令

CE 
マーク UL規格

ロボシリンダー用 
コントローラー

MSEP インクリメンタル C/LC ◎ ◎ ◎
簡易アブソリュート C-ABB/LC-ABB ◎ ◎ ◎

MCON − C/CG/LC/LCG ◎ ◎（※1） ◎

R-unit

マスターユニット
RCON-GW/GWG ◎ ◎ ◎
RSEL-G ◎ ◎ ◎
REC-GW ◎ ◎ ◎

ドライバーユニット

RCON-PC-1/RCON-PC-2 ◎ ◎ ◎
RCON-PCF-1 ◎ ◎ ◎
RCON-AC-1/RCON-AC-2 ◎ ◎ ◎
RCON-DC-1/RCON-DC-2 ◎ ◎ ◎
RCON-SC-1 ◎ ◎ ◎

電源ユニット RCON-PS2-3 ◎ ◎ ◎
EC接続ユニット RCON-EC-4 ◎ ◎ ◎

簡易アブソユニット RCON-ABU-P ◎ ◎ ◎
RCON-ABU-A ◎ ◎ ◎

拡張ユニット
RCON-EXT ◎ ◎ ◎
RCON-EXT-NP/PN ◎ ◎ ◎
RCON-NP/PN ◎ ◎ ◎

PCON

− CB/CGB/CFB/CGFB ◎ ◎（※2） ◎
− CBP/CGBP（パルスプレス専用） ◎ ◎（※2）
− CA/CF/CFA ◎ ◎（※3） ◎
− C/CG ◎ ◎（※3） ◎
− CY/SE/PL/PO ◎ ◎ ◎
− CYB/PLB/POB ◎ ◎ ◎

ACON

− CB/CGB ◎ ◎（※2） ◎
− CA ◎ ◎（※3） ◎
− C/CG ◎ ◎（※3） ◎
− CY/SE/PL/PO ◎ ◎ ◎
− CYB/PLB/POB ◎ ◎ ◎

DCON
− CB/CGB ◎ ◎（※2） ◎
− CA ◎ ◎（※3） ◎
− CYB/PLB/POB ◎ ◎ ◎

SCON

− CB/CGB/LC/LCG ◎ ◎（※3） ◎（※4）
− CB-F（サーボプレス専用）/LC-F ◎ ◎（※3） ◎（※4）
− CA ◎ ◎（※3） ◎
− C ◎ ◎ ×
− CAL/CGAL ◎ ◎（※3） ×

MSCON − C ◎ ◎ ×

RCM-P6
RCM-P6PC − ◎ ◎ ◎
RCM-P6AC − ◎ ◎ ◎
RCM-P6DC − ◎ ◎ ◎
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◎ ： 標準対応／○ ： オプション
× ： 対応予定なし

製品構成 シリーズ名 タイプ 型式 改正RoHS 
指令

CE 
マーク UL規格

単軸用 
直交用 
スカラ用 
コントローラー

PSEL − − ◎ ◎
ASEL − − ◎ ◎
SSEL − − ◎ ◎ ×

MSEL

標準 PC ◎ ◎ ×
安全カテゴリー対応タイプ PG ◎ ◎ ×
56SP/60P/86Pモーター対応タイプ PCF ◎ ◎ ×
安全カテゴリー対応
56SP/60P/86Pモーター対応タイプ PGF ◎ ◎ ×

ROBONET

GatewayRユニット RGW-DV/RGW-CC ◎ ◎ ◎
RGW-PR/RGW-SIO ◎ ◎ ◎

コントローラーユニット RACON/RPCON ◎ ◎ ◎
簡易アブソRユニット RABU ◎ ◎ ◎
拡張ユニット REXT ◎ ◎ ◎
拡張ユニット（ユニット折返し） REXT-SIO ◎ ◎ ◎
拡張ユニット（コントローラー接続） REXT-CTL ◎ ◎ ◎

MSEL 標準 PCX3/PCX4 ◎ × ×
安全カテゴリー対応タイプ PGX3/PGX4 ◎ ◎ ×

XSEL-RA/SA 標準 RA/RAX/RAXD8 ◎（※5） ◎（※5） ×
安全カテゴリー対応タイプ SA/SAX/SAXD8 ◎（※5） ◎（※5） ◎

XSEL-R/S 標準 R/RX/RXD8 × × ×
安全カテゴリー対応タイプ S/SX/SXD8 × × ×

XSEL-P/Q

標準 P ◎ ◎
安全カテゴリー対応タイプ Q ◎ ◎ ◎
スカラ PX/QX ◎ ◎
CT4 PCT/QCT ◎ ◎ ◎

ドライバー 
ボックス GRS − GRS-DB ◎ ◎

（※1） フィールドネットワークのCC-Link IE、SSCNET、EtherCATモーションは 
非対応。

（※2） フィールドネットワークのCC-Link IE、MECHATROLINK-I/Ⅱは非対応。
（※3） フィールドネットワークのMECHATROLINK-I/Ⅱは非対応。

（※4） 3000,3300Wタイプは非対応。
（※5） IX-NNN10040/12040と接続する場合は非対応。
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改正RoHS指令／CEマーキング／UL規格対応表
◎ ： 標準対応／○ ： オプション
× ： 対応予定なし■ オプション

製品構成 シリーズ名 タイプ 型式 改正RoHS 
指令

CE 
マーク UL規格

ロボシリンダー用
コントローラー

ポジション
コントローラー/
プログラム
コントローラー両用

標準 TB-01 ◎ ◎ ×
TB-02 ◎ ◎ ×

デッドマンスイッチ付 TB-01D/DR ◎ ◎ ×
TB-02D ◎ ◎ ×

標準 TB-03 ◎ ◎ ×
アクチュエーター駆動電源ユニット ADTB ◎ ◎ ×

RC系

汎用タッチパネルティーチング
標準タイプ（カラー液晶タイプ） CON-PTA-C ◎ ◎ ×

汎用タッチパネルティーチング    
イネーブルスイッチ付タイプ（同上） CON-PDA-C ◎ ◎ ×

汎用タッチパネルティーチング  
安全カテゴリー対応タイプ（同上） CON-PGAS-C ◎ ◎ ×

クイックティーチ ERC3 RCM-PST − ◎ × ×

MPGケーブル

EC(200V系) モーターケーブル CB-EC-PW***-RB ◎ ◎ ×
IXP/RCP6/ 
RCP5/RCP4-
SA3･RA3/ 
RCP2/RCD

モーター・エンコーダー 
一体型ケーブル

CB-CAN-MPA ◎ ◎ ×
CB-CAN-MPA***-RB ◎ ◎ ×
CB-ADPC-MPA*** ◎ ◎ ×
CB-ADPC-MPA***-RB ◎ ◎ ×

RCP6/RCP5 モーター・エンコーダー
一体型ケーブル CB-CFA3-MPA ◎ ◎ ×

RCP4/RCD モーター・エンコーダー 
一体型ケーブル

CB-CA-MPA ◎ ◎ ×
CB-CA-MPA***-RB ◎ ◎ ×

RCP3/RCP2/ 
RCA2/RCA/ 
RCL

モーター・エンコーダー 
一体型ケーブル

CB-APSEP-MPA ◎ ◎ ×
CB-RCAPC-MPA ◎ ×
CB-RCAPC-MPA-RB ◎ ×

RCP3/RCP2 モーター・エンコーダー 
一体型ケーブル CB-PCS-MPA ◎ ◎ ×

RCP/RCP2

モーター・エンコーダー 
一体型ケーブル CB-PSEP-MPA ◎ ◎ ×

モーター・エンコーダー 
一体型ケーブル（小型ロータリー専用） CB-RPSEP-MPA ◎ ◎ ×

モーターケーブル CB-RCP2-MA ◎ ◎ ×

エンコーダーケーブル

CB-RCP2-PA ◎ ◎ ×
CB-RFA-PA ◎ ◎ ×
CB-RCP2-PA***-RB ◎ ◎ ×
CB-RFA-PA***-RB ◎ ◎ ×

RCA2 モーター・エンコーダー 
一体型ケーブル CB-ACS-MPA ◎ ◎ ×

RCA2/RCA/ 
RCL

モーター・エンコーダー 
一体型ケーブル

CB-ASEP-MPA ◎ ×
CB-ASEP2-MPA ◎ ◎ ×

モーターケーブル CB-ACS-MA ◎ ◎ ×

エンコーダーケーブル CB-ACS-PA ◎ ◎ ×
CB-ACS-PA***-RB ◎ ◎ ×

RCS3- 
RA15R/20R

モーターケーブル CB-RCS3-MA***-RB ◎ ◎ ×
エンコーダーケーブル CB-RCS3-PLA***-RB ◎ ◎ ×

RCS3/RCS2

モーターケーブル CB-RCC-MA ◎ ◎ ×
CB-RCC-MA***-RB ◎ ◎ ×

エンコーダーケーブル

CB-RCS2-PA ◎ ◎ ×
CB-RCS2-PLA ◎ ◎ ×
CB-RCBC-PA ◎ ◎ ×
CB-RCS2-PLLA（RA13R/ロードセル付） ◎ ◎ ×
CB-RCBC-PA***-RB ◎ ◎ ×

XSEL

モーターケーブル
CB-X-MA ◎ ◎ ×
CB-XMC-MA ◎ ◎ ×
CB-XEU-MA ◎ ◎ ×

エンコーダーケーブル

CB-X-PA ◎ ◎ ×
CB-X1-PA/PLA ◎ ◎ ×
CB-X2-PA/PLA ◎ ◎ ×
CB-X1-PA***-WC ◎ ◎ ×
CB-X3-PA ◎ ◎ ×

リミットスイッチケーブル CB-X-LC ◎ ◎ ×

XSEL-PCT/ 
QCT

モーターケーブル CB-CT4-MA ◎ ◎ ×
CB-CT4R-MA ◎ ◎ ×

エンコーダーケーブル
CB-CT4-PA ◎ ◎ ×
CB-CT4R-PA ◎ ◎ ×
CB-CT4PR-PA ◎ ◎ ×

電源・I/Oケーブル EC PIO タイプ用電源 CB-EC-PWBIO***-RB ◎ ◎ ×
CB-EC2-PWBIO***-RB ◎ ◎ ×

I/Oケーブル

MSEP 標準 CB-MSEP-PIO ◎ ◎ ×
LC用 CB-PAC-PIO ◎ ◎ ×

PCON/ACON/ 
DCON

標準（C/CA/CB/CG/CGBタイプ）用 CB-PAC-PIO ◎ ◎ ×
電磁弁タイプ（CYタイプ）用 CB-PACY-PIO ◎ ◎ ×
電磁弁タイプ（CYBタイプ）用 CB-PAD-PIO ◎ ◎ ×
パルス列制御（PL/POタイプ）用 CB-PACPU-PIO ◎ ◎ ×
パルス列制御（PLB/POBタイプ）用 CB-PAD-PIOS ◎ ◎ ×

SCON 標準用 TA4R/TA5R/TA6R/TA7R ◎ ◎ ×
MSEL 標準 CB-PAC-PIO ◎ ◎ ×
PSEL/ASEL/
SSEL 標準用 CB-DS-PIO ◎ ◎ ×
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◎ ： 標準対応／○ ： オプション
× ： 対応予定なし

製品構成 シリーズ名 タイプ 型式 改正RoHS 
指令

CE 
マーク UL規格

I/Oケーブル

XSEL 標準用 CB-X-PIO ◎ ◎ ×

ERC3 PIOタイプ用電源 CB-ERC3P-PWBIO ◎ × ×
SIOタイプ用電源 CB-ERC3S-PWBIO ◎ × ×

ERC/ERC2

PIOタイプ用電源 CB-ERC-PWBIO***(-RB) ◎ ◎ ×

電源・I/Oケーブル CB-ERC-PWBIO***-H6 ◎ ◎ ×
CB-ERC-PWBIO***-RB-H6 ◎ ◎ ×

SIOタイプ用電源 CB-ERC2-PWBIO***(-RB) ◎ ◎ ×
SIO用通信 
ケーブル ERC3 − CB-PST-SIO050 ◎ × ×

RCON-EC 
接続ケーブル − 標準コネクターケーブル CB-REC-PWBIO***-RB ◎ ◎ ×

4方向コネクターケーブル CB-REC2-PWBIO***-RB ◎ ◎ ×

その他

RC系

パソコン対応ソフト
RCM-101-MW ◎
RCM-101-USB ◎
IA-OS-C ◎

外部通信ケーブル CB-RCA-SIO*** ◎ ◎
RS232C変換ケーブル RCB-CV-MW ◎
USBケーブル CB-SEL-USB*** ◎ × ◎
USB変換アダプター RCB-CV-USB ◎ × ×
リンクケーブル CB-RCB-CTL*** ◎ ◎ ×
ユニットリンクケーブル CB-REXT-SIO*** ◎ ◎ ×
コントローラー接続ケーブル CB-REXT-CTL*** ◎ ◎ ×
変換ケーブル CB-CAN-AJ002 ◎ ×
変換コネクター RCM-CV-APCS ◎ ×

CON-TG用アダプター RCB-LB-TGS ◎ × ×
SCON パルス列制御用ケーブル CB-SC-PIOS ◎ ◎

RCP6S 接続ケーブル（軸〜GW間） CB-RCP6S-PWBIO□□□(-RB) ◎ ×
接続ケーブル（GW〜ハブ間） CB-RCP6S-PLY□□□(-RB) ◎ ×

ERC2 パソコン接続用ケーブル CB-ERC2-SIO*** ◎ ◎ ×
ネットワーク接続用ケーブル CB-ERC2-CTL*** ◎ ◎ ×

MSEL
（MSEL-ABBに付属） 接続ケーブル CB-MSEL-AB*** ◎ ◎ ×

SEL系

パソコン対応ソフト
(ケーブル + EMG BOX)

IA-101-X-MW ◎ × ×
IA-101-XA-MW ◎ × ×
IA-101-X-USBS ◎ × ×
IA-101-X-USBMW ◎ × ×
EMG SW BOX ◎ × ×

絶縁ケーブル(単品)
CB-ST-E1MW*** ◎ ◎ ×
CB-ST-A2MW*** ◎ ◎ ×
CB-SEL-USB*** ◎

USB変換アダプター IA-CV-USB ◎ × ×
SEL-TG用アダプター IA-LB-TGS ◎ × ×
ジョイントケーブル CB-ST-232J001/CB-ST-422J010 ◎ ◎ ×
SEL-TG接続ケーブル CB-SEL25-LBS*** ◎ ◎ ×
ブレーキボックス〜コントローラー
接続ケーブル CB-XBB-PA030/050-CS ◎ × ×

ブレーキボックス解除スイッチ用
ケーブル CB-XBB-SW020 ◎ × ×

接続ケーブル(EIOU-4に付属) CB-RS-IAN020 ◎ × ×
A/P/SSEL SEL-TG接続ケーブル CB-SEL26H-LBS*** ◎ ◎ ×
DDA ブレーキボックス･メカ用接続ケーブル CB-DDB-BK*** ◎ × ×

SEL系 パネルユニット PU-1 ◎
コネクター変換ケーブル CB-SEL-SJS*** ◎ ◎

TTA パソコン対応ソフト IA-101-TTA-USB ◎
簡易アブソ 
ユニット PCON/ACON PCON-ABU ACON-ABU − × × ×

簡易アブソ 
バッテリー
ユニット

ACON-CB/CGB SEP-ABU/ABUS − ◎ ◎ ×

DC24V電源 − PSA-24(L) − ◎ ◎ ◎
PS-241/PS-242 − × × ×

PLC 
接続ユニット RCP6S RCB-P6PLC − ◎ ◎ ◎

ハブユニット RCP6S RCM-P6HUB − ◎ ◎ ◎
ゲートウェイ
ユニット

RCP6S RCM-P6GW − ◎ ◎ ◎
ERC3 RCM-EGW − ◎ × ×

RCゲートウェイ
(通信ポート 
接続用専用 
ケーブル)

XSEL-P/Q 通信ケーブル CB-RCB-SIO*** ◎ ◎ ×

XSEL-R/S コントローラーリンクケーブル CB-RCB-CTL*** ◎ ◎ ×

拡張I/O 
ユニット

SSEL
EIOU-1 − ◎ × ×MSEL

TTA
XSEL EIOU-4 − ◎ × ×

回生抵抗 
ユニット

EC200V 仕様 標準仕様 RESU-1 ◎ × ×
DIN レール取付仕様 RESUD-1 ◎ × ×

SCON(RCS3- 
RA20R用) RESU-35T − ◎ ◎ ×
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改正RoHS指令／CEマーキング／UL規格対応表
◎ ： 標準対応／○ ： オプション
× ： 対応予定なし

製品構成 シリーズ名 タイプ 型式 改正RoHS 
指令

CE 
マーク UL規格

回生抵抗 
ユニット

MSCON
RESU-1/RESUD-1 − ◎ × ×XSEL-P/Q/R/ 

S/RA/SA
SCON

RESU-2/RESUD-2 − ◎ × ×MSCON
SSEL
SCON REU-2 − ◎ × ×SSEL
MSEP RER-1 − ◎ × ×MCON

アブソ 
バッテリー

IXスカラ 
(250〜800用) AB-3 −

※1

× ×

RCP2 AB-4 − × ×
XSEL-P/Q/R/ 
S/RA/SA

AB-5 − × ×
ASEL
ACON
SCON
MSCON
SSEL
IXスカラ 
(120〜180用) AB-6 − × ×

PCON-ABU

AB-7 − × ×ACON-ABU
MCON
MSEL

アブソ 
バッテリー 
ボックス

MSEP MSEP-ABB − ◎ ◎ ×MCON
MSEL MSEL-ABB − ◎ ◎ ×

ダミープラグ

XSEL DP-2 − ◎ × ×
PSEL

DP-4S − ◎ASEL
SSEL
MSEL
MCON

DP-5 − ◎ × ×
ACON-CGB
DCON-CGB
SCON-CGB/ 
CGBL/CAL

ブレーキボックス
RCS2-RA13R RCB-110-RA13-0 − ◎ × ×
RCL RCB-110-RCLB-0 − × × ×
DDA IA-110-DD-4 − ◎ × ×

ドライバー基板

MSEP 
(パルスモーター用) MSEP-PPD1/PD1/PD2 − ◎ × ×

MSEP 
(ACサーボ 
モーター用)

MSEP-AD1/AD2 − ◎ × ×

MSEP 
(DCブラシレス 
モーター用)

MSEP-DD1/DD2 − ◎ × ×

MCON 
(パルスモーター用) MCON-PPD1/PD1/PD2 − ◎ × ×

MCON
(ACサーボ
モーター用)

MCON-AD1/AD2 − ◎ × ×
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◎ ： 標準対応／○ ： オプション
× ： 対応予定なし

製品構成 シリーズ名 タイプ 型式 改正RoHS 
指令

CE 
マーク UL規格

ドライバー基板
MCON
(DCブラシレス
モーター用)

MCON-DD1/DD2 − ◎ × ×

ファンユニット
RCON RCON-FU − ◎ × ×
MSEP MSEP-FU − ◎ × ×
SCON SCON-FU − ◎ × ×

PIO変換機 ERC3 RCB-CV − ◎ × ×
PIO端子台 − RCB-TU-PIO-A/B − ◎ × ×
SIO変換機 − RCB-TU-SIO-A/B − ◎ × ×
RS232変換
ユニット

RCS − RCB-CV-MW ◎ × ×
XSEL RCB-CV-GW − ◎ × ×

パルス変換器 ACON/SCON AK-04 − ◎ × ×
SCON-CB JM-08 − ◎ × ×

SIOアイソレーター − − RCB-ISL-SIO × × ×

（※1） EU電池指令（2006/66/E）が適用されますので、RoHS指令の適用外となります。
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運転条件の略称 AVD

AVD

A（加速度）（%）
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Velocity: 速度
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A相

正転（CW)

※90°（T/4）A信号が早い ※90°（T/4）B信号が早い

注  360°（1T）は電気角で機械角ではありません。

180°

位相差※

360°（1T）

B相

Z相

A信号

逆転（CCW)

B信号

位相差※
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A相

正転（CW)

※90°（T/4）A信号が早い ※90°（T/4）B信号が早い

注  360°（1T）は電気角で機械角ではありません。

180°

位相差※

360°（1T）

B相

Z相

A信号

逆転（CCW)

B信号

位相差※

Ξʔス
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૬ରҐஔΛݕग़͢ΔػΛͨͬ࣋Τンίʔμʔɻ૬ରతͳҐஔ͔͠
ѲͰ͖ͳ͍ͨΊɺి Λඞཁͱ͢Δɻؼ෮ݪʹೖ͝ͱݯ

ΤΞύʔδ

ਖɾణλΠϓͷΞΫνϡΤʔλʔʹ͓͍ͯɺਖɾణੑΛ֬อ
͢ΔͨΊʹɺΞΫνϡΤʔλʔ෦ʹۭؾѹΛ͔͚ͯɺΞΫνϡΤʔ
λʔ෦ਖͳͲ͕ೖΒͳ͍Α͏ʹ͢Δ͜ͱɻ
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આ໌ޠ༺

Τンίʔμʔ

ϞʔλʔͷҐஔΛݕग़͢Δηンαʔɻ

●インクリメンタル ●アブソリュート

受光素子 受光素子

スリットA相スリット B相スリット

Z相スリット

発光素子 発光素子

インクリメンタル形エンコーダーは、
出力パルスの数で軸の回転角又は回転数を検出します。そのため、回転角や回転数を検
出するためには出力パルス数を累積加算するためのカウンターが必要となります。一
方、パルス波形の立上がり、下がり点を利用してパルス発生頻度を2倍、4倍に高め、電
気的に分解能を高めることができるという利点も有ります。

アブソリュート形エンコーダーは、
回転スリットの模様から軸の回転角を検出するため、回転スリットが静止している状態で
も、常時絶対位置を知ることができます。従ってカウンターが無くても常に回転位置の確認
ができます。
また、機械に組み込んだ時点で入力回転軸の原点が決定されるため、始動時・停電後・非
常停止後の電源投入の際でも原点からの回転数を正確に表すことができます。

ԡͯݪ෮ؼ

スτούʔʹԡͯΔ͜ͱʹΑΓݪΛܾΊΔํࣜɻݪηンαʔΛ
Մɻ͕ؼ෮ݪʹΘͣ

Φʔόʔγϡʔτ

Ԡ͕ඪΛ͖͗͢ߦΔ͜ͱɻ

Φʔόʔϋンά

ΞΫνϡΤʔλʔͷࡌ͕ɺલࠨޙɾ ӈɾ্ Լͷ͍ͣΕ͔ʹுΓ
ग़͍ͯ͠Δ͜ͱɻ

L Ma Mc

L

ΦʔόʔϩʔυνΣοΫ

աෛՙͷνΣοΫɻʢอػޢͷ�ͭʣ

ΦʔϓンίϨΫλʔग़ྗ

ిѹग़ྗճ࿏ʹ͓͍ͯෛՙ͕߅ແ͍ํࣜͰɺෛՙిྲྀΛγンΫ
ʢࠐ͍ٵΈʣ͢ ΔܗͰ৴߸Λग़ྗ͢Δ͜ͱɻ͜ ͷճ࿏ෛՙ͕Կ7ͷ
ిҐʹଓ͞ΕΔ͔ͱ͍͏͜ͱʹແؔʹෛՙిྲྀΛ0/�ʗ0''�
͢Δ͜ͱ͕ՄͰɺ֎෦ͷෛՙΛスΠονンά͢ΔͷʹศརͰ͋Γɺ
ϦϨʔϥンϓͳͲͷ֎෦ෛՙΛスΠονンά͢Δճ࿏ͱ͠ ༺ͯ͘
͍ΒΕ͍ͯΔɻ

Φʔϓンϧʔϓํࣜ

ɺϑΟʔυόοΫΛͱΒͳ͍ํࣜɻ͍ߦͷΈΛྩࢦͷҰछɻࣜํޚ੍
ステοϐンάϞʔλʔ͕ͦͷදྫͰྩࢦͱ࣮ࡍͱͷൺֱΛߦΘ
ͳ͍ͨΊʹௐʢ৴߸Τϥʔൃੜʣ͠ ͯίンτϩʔϥʔͰͷิਖ਼͕Ͱ
͖ͳ͍ɻ

ճੜΤωϧΪʔ

Ϟʔλʔ͕ճస͢ΔͱࣗΒ͕ൃੜ͢ΔΤωϧΪʔɻ

ճੜ߅

ճੜిྲྀΛ์ిͤ͞Δ߅ɻ

ճੜϒϨʔΩ

Ϟʔλʔ͕ݮ͢Δࡍʹൃੜ͢Δճస߅Λ੍ಈྗͱͯ͠ར༻ͨ͠
ϒϨʔΩͷ͜ͱɻ

ΨΠυϞδϡʔϧ

ಈΞΫνϡΤʔλʔ͔ΒۦಈߏػΛऔΓআ͍ͨҊߏػɻ

֎෦ӡసϞʔυ

֎෦ثػʢ1-$ʣͷスλʔτ৴߸ʹΑͬͯىಈ͢ΔӡసϞʔυɻʢࣗ
ಈӡసʣ

ՙॏ

ण໋ࢉܭʹ͓͍ͯɺӡస݅ʹΑΔण໋ͷԼΛྀ͢ߟΔͨΊͷ
ɻ

ΧοϓϦンά

खɻ࣠ܧ࣠ ͱ࣠Λక݁͢Δػցཁૉɻ

スライダー

ステンレスシート

ボールねじ

リニアガイド

カップリング

モーター

エンコーダー
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աిѹ

ϞʔλʔʹنఆҎ্ͷిѹ͕͔͔Δ͜ͱɻ

Մൖ࣭ྔ

ΞΫνϡΤʔλʔͷスϥΠμʔ��ϩου�テʔϒϧͰൖૹͰ͖Δ࣭ྔɻ

10
LH

ੑ׳

ମʹ֎ྗ͕࡞༻͠ͳ͍ݶΓɺࡏݱͷঢ়ଶΛ࣋ଓ͠Α͏ͱ͢Δੑ࣭ɻ
ʢΠナʔγϟʣ

Ϟʔメンτੑ׳

ճస͠ʹ͘ ʢ͞ࢭΊʹ͘͞ʣͷఔΛද͢ྔɻ

ΨンτϦ

9:ͷ�࣠߹ͤʹ:࣠αϙʔτ༻ͷΨΠυΛऔΓ͚ͨ߹ͤͷ
λΠϓɻ

Ωʔߔ

Ωʔऔ͚༻ͷ࣠·ͨɺऔ͚෦品ʹՃ͢Δߔͷ͜ͱɻʢΩʔɿ࣠
ͱऔ͚෦品ͷճసํͷҐஔζϨΛ͢ࢭΔͨΊͷ෦品ɻʣ

ݥة

ϘʔϧͶ͕͡ڞৼ͢ΔスϥΠμʔͷɻʢϘʔϧͶ͡ͷճసʣ

४ఆ֨ण໋ج

ߦण໋ͷج४ɻฐࣾͰɺϩϘγϦンμʔͷج४ఆ֨ण໋Λ
����LNɺ୯࣠ϩϘοτͷج४ఆ֨ण໋Λ�����LNͱఆΊ͍ͯ
ΔɻʢҰ෦ػछΛআ͘ʣ

άϥンυ

େʹઃஔͯ͠อ҆ͷͨΊʹ༻͞ΕΔج४ిҐͱͳΔॴͷ͜ͱɻ

〈グラウンドの記号〉

フレームグラウンド 　　アース（接地）

άϦʔス

५༉தʹ૿ͪΐ͏ ମঢ়ʹͨ͠ͷɻݻମຢݻͯͤ͞ࢄΛࡎ

άϦʔスΞοϓ

άϦʔスΛಈ෦ʹೖɾృ͢Δ͜ͱɻ

ΫϦʔϓηンαʔ

Ίͷηンαʔɻͨ͏ߦͰߴΛؼ෮ݪ

ߴ

ΫϦʔϓηϯαʔ

ΫϦʔϓηϯαʔ0/



Ϟʔλʔ

ΫϦʔン

ΫϦʔンϧʔϜͷચড়Λࣔ͢ࢦඪɻ

0��ЖN
ҎԼ

�ϑΟʔτ

�ϑΟʔτ

�ϑΟʔτ

1kan_363_372.indd   366 4/2/21   8:22 AM



1-367ɹٕज़ࢿྉ

ٕज़ࢿྉٕज़ࢿྉ

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

技
術
資
料

ớ
ア
イ
エ
イ
ア
イ
Ờ

技
術
資
料

ớ一ൠ
Ờ

ੜ
࢈
த
ࢭ
機
छ

ͱ
ޙ
ܧ
機
छ

چ
型
式
ม

表

આ໌ޠ༺

ฦ͠ҐஔܾΊਫ਼܁

ಉҰ݅Ͱɺಉ͡ྩࢦʹΑͬͯ܁ฦ͠ҐஔܾΊͨ͠ͱ͖ͷੑݱ࠶ɻ
ҙͷҰʹಉ͡ํ͔ΒͷҐஔܾΊΛ�ճ܁ฦͯ͠ɺఀ ҐஔΛଌࢭ
ఆ͠ɺಡΈͷ࠷େࠩΛٻΊΔɻ͜ ͷଌఆΛҠಈڑͷதԝ͓Αͼɺ́
΅྆ͷͦΕͧΕͷҐஔͰ͍ߦɺٻΊͨͷ͏ͪͷ࠷େͷͷΛଌ
ఆͱ͠ ɺͦ ͷͷ���ʹʶͷූ߸Λ͚ͭͯදࣔ͢Δɻ

άϩʔόϧ༷

҆શΧテΰϦʔʹରԠग़དྷΔΑ͏ɺඇৗఀࢭճ࿏ͷ�ॏԽ�ϙδ
γϣンΠωʔϒϧスΠονͷػΛඋ͑ͨίンτϩʔϥʔλον
ύωϧテΟʔνンάϘοΫスͷछྨɻ

ήΠン

ίンτϩʔϥʔ͕αʔϘϞʔλʔΛ੍͢ޚΔࡍʹԠΛௐ͢Δ
ɻҰൠʹήΠン͕͘ߴͳΔͱԠੑ্͕͢Δɻ



ؒ࣌

ઃఆ͕͍ߴͱ͖ʢΦʔόʔγϡʔτʣ

ઃఆ͕͍ͱ͖

ݪ

ΞΫνϡΤʔλʔͷಈ࡞ͷج४ɻ

ؼ෮ݪ

ΞΫνϡΤʔλʔͷಈ࡞ͷج४ͱͳΔʹΔ͜ͱɻ

ίΠϧ

ྲྀΕΔిྲྀ͕มԽͨ͠߹ɺͦ ͷ୯Ґͨ͋ؒ࣌ΓͷిྲྀͷมԽʹൺ
ɻߴΛൃੜ͢Δ෦品ྗిىͨ͠ྫ ͍पͷిؾ৴߸ΛͰ͖Δ͚ͩ
௨͞ͳ͍Ͱɺྲྀ·͍ͨपͷަྲྀͷΈ௨͢ੑ࣭͕͋Δɻ

ίンσンαʔ

ిՙΛ͑Δಇ͖Λ͢Δडಈૉࢠͷ͜ͱɻ੩ి༰ྔ·ͨɺΩϟύγ
λిثͱ͍͏ɻ

αʔϘ੍ޚ

Ϟʔλʔ͔ΒࡏݱͷɾҐஔΛݕग़͠ɺ্ ҐʹϑΟʔυόοΫ͢Δ͜
ͱͰɺྩࢦʹର࣮ͯ͠ࡍͷ݁ՌΛൺֱͯ͠ɺͦ ͷࠩΛͰ͖Δ͚ͩখ
ͤ͘͞͞Δ੍ํޚ๏ɻ

αʔϘϞʔλʔ

ϑΟʔυόοΫΛ͔͚ͯૢ͞࡞ΕΔϞʔλʔɻ

αΠΫϧλΠϜ

�ͭͷఔʹ͔͔Δؒ࣌ɻ

ࠩಈϥΠンυϥΠόʔ

ύϧスྻ৴߸ͷೖग़ྗํࣜͷ�ͭͰɺಉ͡ೖग़ྗํࣜͷʮΦʔϓン
ίϨΫλʔʯํ ࣜʹൺϊΠζʹ͍ڧͱ͍͏ಛ͕͋Δɻ໘ɺΦʔϓ
ンίϨΫλʔํࣜʹൺߴՁɻ

૬ަྲྀࡾ

�ͭͷ૬͔ΒͳΔަྲྀɻ୯૬ͱൺֱͯ͠গͳ͍ిྲྀͰૹిͰ͖Δͨ
Ίɺಈྗ༻ిݯʹଟ͘ར༻͞ΕΔɻ

γʔϧυઢ

৺ઢͷपΓΛ੩ిγʔϧυʢΞϧϛテʔϓɺͳͲʣͰ෴ͬͨߏͷ
ిઢɻϊΠζͷӨڹΛड͚ʹ͍͘ɻ

δϟόϥ

ਖణͷతͰऔΓ͚ΒΕ͍ͯΔ৳ॖ͢Δγʔτɻ

δϟόϥ

δϣάૹΓ

खಈʹΑΓɺ͋ Β͔͡ΊఆΊΒΕͨૹΓͰૹΔ͜ͱɻ
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γϦΞϧ௨৴

σʔλΛૹड৴͢ΔͨΊͷૹ࿏Λ�ຊ·ͨ�ຊ༻ͯ͠ɺσʔ
λΛ�CJU ͣͭ࿈ଓతʹૹड৴͢Δ௨৴ํࣜͷ͜ͱɻ

スΠον

ͷ௨ΓಓΛϨόʔ·ͨԡ͠ϘλンʹΑͬͯଓɺःஅͰ͖ΔΑؾి
͏ʹͨ͠ͷɻ
ʪදతͳスΠονͷछྨʫ
�� τάϧスΠονʢスナοϓスΠονʣ
� ϨόʔΛ͢͜ͱʹΑͬͯ0/�0''͢ΔスΠονɻࢠͷϐン
ʹΑΓ�1ɺ�1ɺ�1͕͋Δɻ

�� ϞʔメンλϦʔスΠον
� ΔスΠονɻʹݩ෦Λԡͨ͠߹ʹ0/ʹͳΓɺखΛ͢ͱ࡞ૢ
�� ΦϧλωʔτスΠον
� खΛͯ͠0/ͷঢ়ଶΛอ࣋͠ɺ͏Ұԡͨ͠ͱ͖ʹ0''ʹ
ͳΔスΠονɻ

スΫϨʔύʔ

ಈ໘ͷҟΛআ͠ڈɺຊମ෦ͷ৵ೖΛ͢ࢭΔͨΊͷ෦品ɻ

スクレ－パー

スクレ－パー

スライダーカバー

スライダーカバー

スライダー （アクチュエーター側面断面図）

（アクチュエーター上面図）

ステンレスシート

ステンレスシート

ステοϐンάϞʔλʔ

ೖྗύϧス৴߸ʹΑͬͯ֯ҐஔܾΊΛ͢ΔϞʔλʔɻύϧスϞʔ
λʔͱݺͿɻ

ステンϨスγʔτ

スϥΠμʔλΠϓʹΘΕ͍ͯΔਖγʔτɻ

ステンレスシート

スライダー

ボールねじ

リニアガイド

モーター

エンコーダー

カップリング

スτϩʔΫ

ΞΫνϡΤʔλʔͷಈൣ࡞ғɻ

スϥスτՙॏ

ՃΘΔՙॏɻʢΞΩγΞϧՙॏʣʹํ࣠

ఆؒ࣌

ҐஔܾΊಈ࡞Ͱɺྩࢦ͕θϩʹͳͬͨޙɺఀ ࣌Δ·Ͱͷ͢ࢭ
ؒΛ͢ࢦɻ

੩తڐ༰Ϟʔメンτ

スϥΠμʔͷఀ͍ͯ͠ࢭΔঢ়ଶͰɺスϥΠμʔʹՃͰ͖Δ੩ఆ֨
ՙॏʢ/ʣ˞ �Λࢉʹݩग़ͨ͠ͷɻ
˞��ҰఆͷෛՙΛՃ͑ͨ࣌ɺΨΠυͱϘʔϧʢ߯ٿʣͷ৮໘ʹඍখͳѹࠟʢΨΠυϘʔϧ
ͷӬٱมྔܗͷ߹͕ܭɺϘʔϧܘͷ�������ഒʹͳΔ͜ͱʣ͕ Δՙॏͷ͜ͱɻ

ιϑτΣΞϦϛοτ

ιϑτΣΞ্Ͱઃఆ͞Ε͍ͯΔಈൣ࡞ғͷ੍ݶɻ

μΠΦʔυ

Δ෦品ɻ͢ʹߦͷྲྀΕΛҰํ௨ؾి
ʪμΠΦʔυͷछྨʫ
��ɹスΠονンάμΠΦʔυ
ɹɹখ৴߸༻ͷμΠΦʔυͰ࠷ଟ͘ΘΕΔɻ
ɹɹܗঢ়খܕͰΨϥス෧͡ʹͳ͍ͬͯΔɻ
��ɹൃޫμΠΦʔυ
ɹɹ-&%ͷ͜ͱɻදࣔ༻ɺϦϞίンͷ֎ઢͳͲʹΘΕΔɻ
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λΠϚʔ

աܦΛؒ࣌ಈ͠ɺ༧ΊఆΊΒΕͨىతͳスλʔτ৴߸Λ༩͑Δͱؾి
ͨ͠ͷͪɺճ࿏ΛΓସ͑Δ͕ࣄͰ͖Δిࢠ෦品ɻ

εΠον0/ʂ

ʻεタʔτεイονʼ

ʻタイϚʔʼ

�W 2�W

౮

εタʔτ

λΠϚʔ
ελʔτʂ

εΠον0/ʂ

ʻタイϚʔʼ

�W 2�W

ফ౮

εΠον0''ʂ

ઃఆ͕ͨؒ࣌͠
ɾɾɾޙաܦ

λΫτλΠϜ

ੜ࢈ϥΠンʹ͓͍ͯɺ͋ Δؒ࣌Ͱɺඪͷੜ࢈ྔΛੜ͢࢈ΔͨΊ
ʹׂͯΒΕΔɺͨ͋ݸ�Γͷؒ࣌ۀ࡞ɻʢܭըʣɹɹ

ௐ

িܸաෛՙʹΑΓɺೖྗύϧス৴߸ʢྩࢦҐஔʣͱϞʔλʔͷճస
ʢҠಈޙͷҐஔʣͷಉࣦ͕ظΘΕͨঢ়ଶɻΦʔϓンϧʔϓ੍ޚʹ͓͍
ͯௐΛݕग़Ͱ͖ͳ͍ͨΊɺҐஔͣΕΛͨ͜͠ى··ӡసΛܧଓ
͢Δɻ

μϒϧスϥΠμʔ

ಈスϥΠμʔͱผʹɺϑϦʔスϥΠμʔʢϘʔϧͶۦ ɾ͡ۦ ಈϕϧτ
ʹଓ͞Ε͍ͯͳ͍スϥΠμʔʣΛՃͨ͠ͷɻ

୯૬ަྲྀ

�ͭͷ૬͔ΒͳΔަྲྀɻՈఉ༻ిݯͳͲʹ༻͍ΒΕΔɻ

தؒαϙʔτߏػ

スϥΠμʔͱ࿈ಈͯ͠ಈ͘ϘʔϧͶ͡αϙʔτߏػͷ͜ͱɻ
ϩンάスτϩʔΫͷ߹ͷϘʔϧͶ͡ͷৼΕΛ͑͞ɺݥةճస
ͷଳҬΛΞοϓͤ͞ɺϩンάスτϩʔΫλΠϓͷߴ࠷Λେ෯ʹ
ɻߏػ্ͨͤ͞

スライダー

連結棒

ボールねじ
サポート

ボールねじ

ࢦఆ੍ޚ

༧ΊඪҐஔΛίンτϩʔϥʔʹ֮͑ࠐ·͓͔ͤͯͳͯ͘ɺλον
ύωϧ͔ΒΛೖྗ͠ɺͦ Ε͕ͦͷ··ඪҐஔʹө͞ΕΔ
๏ɻํޚ੍

テΟʔνンά

ίンτϩʔϥʔʹॴཁͷۀ࡞ʹඞཁͳใΛهԱͤ͞Δ͜ͱɻʢࣔڭʣ

ఆ֨ਪྗ

࿈ଓతʹൃੜ͢Δ͜ͱ͕Ͱ͖Δਪྗɻ

ఆ τ֨ϧΫ

࿈ଓతʹൃੜ͢Δ͜ͱ͕Ͱ͖ΔτϧΫɻ

σΟスϖンαʔ

ӷମͷྲྀྔΛ੍͢ݶΔثػɻணࡎɺγʔϧࡎͷృஔʹΈ
ΕΔɻ·ࠐ

σϡʔテΟʔ

ΞΫνϡΤʔλʔ͕ಈ͍ͯ͠࡞Δؒ࣌ͱܦաؒ࣌ͷൺɻ

ి࣓หλΠϓ

ΤΞγϦンμʔͷి࣓หΛಈ͢࡞Δ৴߸ͱಉ͡৴߸Ͱಈ࡞Ͱ͖ΔΑ
͏ʹͨ͠ίンτϩʔϥʔͷछྨɻ

આ໌ޠ༺
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ಈతڐ༰Ϟʔメンτ

ΨΠυण໋ʹର͢ΔࢦඪɻฐࣾͰɺڑߦ͕ϩϘγϦンμʔ
����LNɺ୯࣠ϩϘοτ�����LN͕ج४ఆ֨ण໋ͱͳΔϞʔメ
ンτͷ͜ͱɻ

ಥೖిྲྀ

ೖͷॠؒʹίンσンαʔΛॆి͢ΔతͰྲྀΕΔిྲྀͷ͜ݯి
ͱɻఆৗ࣌ͷిྲྀΑΓΔ͔ʹେ͖͍ɻ

τϥンδスλ

ϕʔスʢ#ʣ෦ʹΘ͔ͣͳిྲྀΛྲྀ͢ͱɺίϨΫλʔʢ$ʣʙΤϛολ
ʢ&ʣؒ ిྲྀ͕ྲྀΕɺスΠονンάͷΛՌͨ͢ૉࢠͷ͜ͱɻ1/1ܕ
ͱ/1/ܕͷ�छྨ͕͋Δɻ

τϥンス

ަྲྀిѹ͋Δ͍ɺి ྲྀͷมΛثػؾి͏ߦ·ͨ෦品ɻ

ϊΠζ

৴߸ͷͻͣΈɻؾҼͱ͢ΔిݪΒ࿙Εͨෆඞཁͳి࣓ͳͲΛ͔ثػ

ϊΠζϑΟϧλʔ

ɻثػΔ͢ࢭ৴߸ͳͲʹ͓͍ͯɺϊΠζͷ࿙Ӯ৵ೖΛݯి

όοΫΞοϓメϞϦʔ

ΞΫνϡΤʔλʔΛಈ͔ͨ͢ΊʹඞཁͳใΛίンτϩʔϥʔͷத
ʹอଘ͢ΔͨΊͷهԱஔɻ

όοΫϥογ

ցཁૉͷؒʹ༗͢Δ͖͢·ɻػ·Γ߹ͬͯӡಈ͢Δʹ͍ޓ

ύϥメʔλʔ

৴߸ͷೖग़ྗͷઃఆɺϞʔλʔΛճసͤ͞ΔͨΊͷిѹిྲྀΛ
ͲͷΑ͏ʹมԽͤ͞Δ͔ͳͲɺΞΫνϡΤʔλʔΛಈͤ͞࡞ΔͨΊʹ
ίンτϩʔϥʔ͕อ͍ͯ࣋͠Δσʔλɻ

ுग़͠ෛՙ

スϥΠμʔ͔ΒுΓग़͢͜ͱ͕Ͱ͖Δ࠷େ͞ͷ҆ɻ

L Ma Mc

L

ύϧスྻ੍ޚ

υϥΠόʔ͕ग़ྗ͢ΔύϧスྻͷมௐʹΑͬͯɺϞʔλʔͷಈ࡞Λ
Δํࣜɻ͢ޚ੍

ϋンνンά

ඪۙͰɺԠ͕ৼಈతͱͳΔݱɻ

ඇৗఀࢭճ࿏

ஔ͕ݥةঢ়ଶʹͳͬͨ߹ʹɺਓҝత·ͨࣗಈతʹஔΛఀࢭ
ͤ͞Δճ࿏ɻ

Ϗδϣンηンαʔ

ΧメϥΛ༻ͯ͠ରʢϫʔΫʣΛࡱӨʢ૾ࡱʣ͠ ɺҐஔྠֲͳͲ
ΛಡΈऔΓɺͦ ͷ༰Λ੍ثػޚσʔλૹ৴͢Δثػͷ͜ͱɻ

カメラ

PLC コントローラー アクチュエーター

画像コントローラー

௨ৗͷ֮ࢹηϯαʔଓ

カメラ

コントローラー アクチュエーター

画像コントローラー

①通信速度向上
②PLCのラダープログラムが簡単

ηϯαʔͱͷμΠϨΫτଓ֮ࢹ

ダイレクト接続のメリット

ϐονンά

ਐํߦʹର͠લํޙʢ.B
ʹʣํ ͲΕ Β͍͔͘͘Λ֯
Ͱදͨ͠ͷɻ

Ma
Mb

Mc
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ඪ४Մಈ

ͷඪ४ɻछ͝ͱʹఆΊͨՙॏػ

ϑΟʔυόοΫ੍ޚ

ίンτϩʔϥʔ͔ΒͷྩࢦͱΤンίʔμʔ͔Βͷྩࢦͷ੍݁ޚՌ͕
Ұக͢ΔΑ͏ʹ੍͢ޚΔΈɻ
ΞΫνϡΤʔλʔͷ੍ޚʹҎԼͷΑ͏ͳछྨ͕͋Δɻ

˙ オープンループ੍ޚ

˙ ηϛクローζドループ੍ޚ
ɹ （ҰൠతͳサーϘ੍ޚ）

˙ ϑルクローζドループ੍ޚ
ɹ （ߴਫ਼ҐஔܾΊ）

ίンτϩʔϥʔ

ίンτϩʔϥʔ

ίンτϩʔϥʔ

ίンτϩʔϥʔͷ͞ΕΔ৴߸ແ͠
ʢҐஔ͕ζϨͯิਖ਼Ͱ͖ͳ͍ʣ

Ҡಈྩࢦ

モーターέーϒル

エンコーダーέーϒル

ʢҠಈྩࢦʣ

ʢϞʔλʔͷʢճసʣʹ ΑΔࢉܭҐஔͱΛϑΟʔυόοΫʣ

モーターέーϒル

エンコーダーέーϒル

ϑΟードバックέーϒル

リニΞスέール

ʢҠಈྩࢦʣ

ʢϞʔλʔͷΛϑΟʔυόοΫʣ

ʢスϥΠμʔͷઈରҐஔΛϑΟʔυόοΫʣ

ෛՙ

Ϟʔλʔͷఆ֨ग़ྗʹର͢Δෛՙͷൺɻ

ϒϨʔΩϘοΫス

ϒϨʔΩɾίンτϩʔϥʔؒʹଓ͢Δஔɻ

ϑϨʔϜάϥンυ

ஔͷϑϨʔϜͷେ͖ͳಋిମ͔ΒͳΔ҆ఆͨ͠ిҐΛͭ࣋
ॴɻ

ϑϨΩγϒϧϗʔス

スΧϥϩϘοτͷϞʔλʔɾΤンίʔμʔέʔϒϧϢʔβʔઢΛ
௨͍ͯ͠Δͷ͜ͱɻϑϨΩϗʔスɺϑϨΩͳͲͱݺͿɻ

ϑϨΩγϒϧϗʔス

ϓϩτίϧ

ओʹ௨৴Λࡍ͏ߦʹఆΊͨنɻσʔλΛͲͷΑ͏ʹฒҙຯ߹͍
Λͨ࣋͢ͷ͔ΛܾΊͨͷɻ

ϕϧτۦಈ

ϕϧτͰۦɺ ಈ͔࣠Βैಈ ʢ࣠ۦಈ͞ΕΔ࣠ʣʹ ಈྗΛୡͤ͞Δۦ
ಈํࣜɻฐࣾͰओʹࣃϕϧτΛ༻͍ͯ͠Δɻ

ಈ࣠ۦ

ճస

ैಈ࣠ ϕϧτࣃ

ϘʔϧͶ͡

Ͷ࣠͡ͱナοτ͕ϘʔϧΛհͯ͠࡞ಈ͢Δػց෦品ɻ

อߏޢʢ*1˘˘ʣ

ਫਓମ͓Αͼܗݻҟ͔Βͷอޢͷ߹͍ͷ͜ͱɻ
*&$ʢ*OUFSOBUJPOBM�&MFDUSPUFDIOJDBM�$PNNJTTJPO
ɺ+*4ʢຊ
ʣ͓֨نۀ Αͼ+&."ʢຊిۀؾձʣͷ͍͍ͯͮجʹ֨نΔɻ

ϚϧνスϥΠμʔ

ɻ༷ͨ͠ࡌՄͳෳͷスϥΠμʔΛ͕࡞ʑʹಠཱͨ͠ಈݸ

スライダー2

スライダー1

આ໌ޠ༺
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メΧΤンυ

スϥΠμʔͷػցతͳՄಈݶքҐஔɻ

ϞʔλʔɾΤンίʔμʔέʔϒϧ

ΞΫνϡΤʔλʔͱίンτϩʔϥʔΛଓ͢Δέʔϒϧɻ

Ϟʔメンτ

ମΛճసͤ͞Α͏ͱ͢Δྗɻ

࿙Εిྲྀ

Δ෦品͔͍ͯ͠༺ஔͰͨ͠༺ʢ"$���7ʣΛݯѹͷిߴ
ΒपғͷಋମʢओʹϑϨʔϜʣʹ ྲྀΕͯ Δ͘ඍখͳిྲྀͷ͜ͱɻ

ϤʔΠンά

ਐํߦʹର͠ࠨӈํʢ.C
ʹʣํ ͲΕ Β͍͔͘͘Λ֯
Ͱදͨ͠ͷɻ

ϥδΞϧՙॏ

ಈΞΫνϡΤʔλʔͷಈํ࡞ʹରͯ͠ਨʹ࡞༻͢Δՙॏɻ

Ϧʔυ

ૹΓͶ͕͡�ճస͢Δͱ͖ʹスϥΠμʔ͕Ҡಈ͢ΔڑɻϦʔυ͕େ
͖͍ͱスϥΠμʔͷ͕͍໘ɺਪྗখ͍͞ɻ

ϦχΞΤンίʔμʔ

ઢڑΛݕग़͢ΔΤンίʔμʔɻ

Ma
Mb

Mc

ϦχΞΨΠυ

ΞΫνϡΤʔλʔͷスϥΠμʔΛҊ͢Δߏػɻ

ϦχΞϞʔλʔ

ઢಈ࡞Λ͢ΔϞʔλʔɻ

ϦϨʔ

͞Εʮి࣓ੴʹ͋ΔҎ্ߏ�Ͱߏػͱ͍͍ి࣓ੴ�ɺثిܧ
ͷిྲྀΛྲྀͨ࣌͠ʹੜͣΔి࣓ٵҾྗΛར༻ͯ͠ɺߏػΛ࡞ಈ
ͤ͞Δͷʯͱఆٛ͞ΕΔɻίΠϧʹ༩͑ΒΕΔిѹɺి ʢྲྀೖྗ৴
߸ʣʹ ΑΓɺͷ։ดΛ͏ߦɻ

ϩʔυηϧ

ྗͷେ͖͞Λݕग़͢Δηンαʔɻ

ϩʔϦンά

ਐํߦʹର͠ճసํʢ.D
ʹʣํ ͲΕ Β͍͔͘͘Λ֯
Ͱදͨ͠ͷɻ

ϩスτϞʔγϣン

͋ΔҐஔͷਖ਼ͷ͖ͰͷҐஔܾΊͱɺෛͷ͖ͰͷҐஔܾΊʹΑ
Δ྆ఀࢭҐஔͷࠩɻ
ҙͷҰʹਖ਼ͱෛͷํ͔ΒͷҐஔܾΊΛ�ճ܁ฦͯ͠ɺఀ Ґࢭ
ஔΛଌఆ͠ɺਖ਼ͱෛͦΕͧΕͷଌఆͷฏࠩۉΛٻΊΔɻ͜ ͷଌఆΛ
Ҡಈڑͷதԝ͓Αͼɺ́ ΅྆ͷͦΕͧΕͷҐஔͰ͍ߦɺٻΊͨ
ฏࠩۉͷ͏ͪͷ࠷େͷͷΛଌఆͱ͢Δɻ

ϩϘοτέʔϒϧ

೧ճͷੑʹ༏Εͨέʔϒϧɻۂ۶

Ma
Mb

Mc
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ίンτϩʔϥʔ

ʪ*$4#�γϦʔζΛ༻͢Δྫʫ

ϕʔスͱͳΔ ʮ࣠X࣠ʯ（ୈ̍࣠）

:࣠ʹਨʹઃஔ͢Δ࣠
ʮ;࣠ʯ（ୈ3࣠）

X࣠ʹ֯ʹઃஔ͢Δ࣠
ʮ:࣠ʯ（ୈ2࣠）

動作ਤͷҹ
;軸ͷઌ͕ඳ͘يಓͰ͢ɻ

ΞΫνϡΤʔλʔʪICSB3γϦʔζʫ

ίϯτϩʔϥʔʪXSELʫ
パιίϯରԠιϑτ
ʪIA-101-X-.Wʫ

ɺ94&-ίンτϩʔϥʔɺ14&-ίンτϩʔϥʔɺ"4&-ίンτϩʔϥʔɺ44&-ίンτϩʔϥʔɺޠݴ-&�4˞
ɹ�テʔϒϧτοϓܕϩϘοτ55"γϦʔζͰΘΕ͍ͯ·͢ɻ

;
ớ࣠
�
࣠
Ờ

: ʢ࣠�࣠ʣ

9 ʢ࣠�࣠ʣ

Δ�ͭͷΞΫνϡΤʔλʔΛΈ߹Θ͍ͤͯ·͢ɻ͢࡞ͷΞΫνϡΤʔλʔઢಈه্

⁞��ͭͷΞΫνϡΤʔλʔɺͦ ΕͧΕʮ1軸ɺ2軸ɺ3軸ʯͱද͠ݱ·͢ɻ
 �͜ͷΞΫνϡΤʔλʔ�࣠Λަʹ߹Θͤͯ༻͢Δʮ�࣠ަϩϘοτʯͱ͍͍·͢ɻ

�֤࣠ͦͷઃஔঢ়͔گΒ9 ɾ࣠: ɾ࣠;࣠ʹྨ͞Ε·͢ɻ

�ϓϩάϥϜσʔλɺϙδγϣンσʔλͰ࣍ͷΑ͏ʹද͞ݱΕ·͢ɻ

˔�ϕʔスͱͳΔ࣠� ʪɣ9࣠ʫ
˔�9࣠ʹ֯ʹઃஔ͢Δ࣠� ʪɣ:࣠ʫ
˔�:࣠ʹਨʹઃஔ͢Δ࣠� ʪɣ;࣠ʫ

˔�9 ʢ࣠ୈ�࣠ʣ́ AYJT1ɹɹ˔�:࣠	ୈ�࣠ʣ́ AYJT2ɹɹ˔�;࣠	ୈ�࣠
ʹAYJT3

ϩϘοτΛಈͤ͞࡞ΔͨΊʹɺ
ᶃ�プログラϜ
ᶄ�ポジションデータ
ɹ（ロϘット͕Ҡ動͢ΔҐஔ）

͜ͷ�ͭͷσʔλΛɺύιίンΛ༻͠ɺ
ίンτϩʔϥʔʹೖྗ͢Δ͜ͱ͕ඞཁͰ͢ɻ

ᶃ プログラϜ
ಈ࡞ͷ༰ͱॱ൪Λࣔ͢ࢦΔʮ4&-ޠݴʯʢฐࣾΦϦδナϧޠݴʣΛɺ
ύιίンରԠιϑτͷϓϩάϥϜσʔλγʔτʹೖྗ͠·͢ɻ

ᶄ�ポジションデータ（ロϘット͕Ҡ動͢ΔҐஔ）
ΞΫνϡΤʔλʔΛҠಈͤ͞ΔҐஔΛ࠲ඪͰද͠ɺύιίンରԠιϑτͷϙδγϣンσʔλγʔτʹೖྗ͠·͢ɻ 

ೖྗͨ͠プログラϜʹࡍ࣮※
ɹ͜ͷΑ͏ʹදࣔ͞Ε·͢ɻ 

ೖྗͨ͠ポジションデータʹࡍ࣮※
ɹ͜ͷΑ͏ʹදࣔ͞Ε·͢ɻ
ɹコントローラーʹసૹ͞Ε͍ͯͳ͍データ
ɹ৭Ͱදࣔ͞Εɺసૹޙࠇ৭ʹͳΓ·͢ɻ

ύιίンରԠιϑτɹ*"�����9�.8ͷϓϩάϥϜೖྗը໘

ύιίン

ϓϩάϥϜ ϙδγϣンσʔλ

ύιίンରԠιϑτɹ*"�����9�.8ͷϙδγϣンೖྗը໘

ೖޠݴ-&4
˙XSELΛ用ͨ͠ߏ
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ίンτϩʔϥʔ

ʪ*$4#�γϦʔζΛ༻͢Δྫʫ

ϕʔスͱͳΔ ʮ࣠X࣠ʯ（ୈ̍࣠）

:࣠ʹਨʹઃஔ͢Δ࣠
ʮ;࣠ʯ（ୈ3࣠）

X࣠ʹ֯ʹઃஔ͢Δ࣠
ʮ:࣠ʯ（ୈ2࣠）

動作ਤͷҹ
;軸ͷઌ͕ඳ͘يಓͰ͢ɻ

ΞΫνϡΤʔλʔʪICSB3γϦʔζʫ

ίϯτϩʔϥʔʪXSELʫ
パιίϯରԠιϑτ
ʪIA-101-X-.Wʫ

ɺ94&-ίンτϩʔϥʔɺ14&-ίンτϩʔϥʔɺ"4&-ίンτϩʔϥʔɺ44&-ίンτϩʔϥʔɺޠݴ-&�4˞
ɹ�テʔϒϧτοϓܕϩϘοτ55"γϦʔζͰΘΕ͍ͯ·͢ɻ

;
ớ࣠
�
࣠
Ờ

: ʢ࣠�࣠ʣ

9 ʢ࣠�࣠ʣ

Δ�ͭͷΞΫνϡΤʔλʔΛΈ߹Θ͍ͤͯ·͢ɻ͢࡞ͷΞΫνϡΤʔλʔઢಈه্

⁞��ͭͷΞΫνϡΤʔλʔɺͦ ΕͧΕʮ1軸ɺ2軸ɺ3軸ʯͱද͠ݱ·͢ɻ
 �͜ͷΞΫνϡΤʔλʔ�࣠Λަʹ߹Θͤͯ༻͢Δʮ�࣠ަϩϘοτʯͱ͍͍·͢ɻ

�֤࣠ͦͷઃஔঢ়͔گΒ9 ɾ࣠: ɾ࣠;࣠ʹྨ͞Ε·͢ɻ

�ϓϩάϥϜσʔλɺϙδγϣンσʔλͰ࣍ͷΑ͏ʹද͞ݱΕ·͢ɻ

˔�ϕʔスͱͳΔ࣠� ʪɣ9࣠ʫ
˔�9࣠ʹ֯ʹઃஔ͢Δ࣠� ʪɣ:࣠ʫ
˔�:࣠ʹਨʹઃஔ͢Δ࣠� ʪɣ;࣠ʫ

˔�9 ʢ࣠ୈ�࣠ʣ́ AYJT1ɹɹ˔�:࣠	ୈ�࣠ʣ́ AYJT2ɹɹ˔�;࣠	ୈ�࣠
ʹAYJT3

ϩϘοτΛಈͤ͞࡞ΔͨΊʹɺ
ᶃ�プログラϜ
ᶄ�ポジションデータ
ɹ（ロϘット͕Ҡ動͢ΔҐஔ）

͜ͷ�ͭͷσʔλΛɺύιίンΛ༻͠ɺ
ίンτϩʔϥʔʹೖྗ͢Δ͜ͱ͕ඞཁͰ͢ɻ

ᶃ プログラϜ
ಈ࡞ͷ༰ͱॱ൪Λࣔ͢ࢦΔʮ4&-ޠݴʯʢฐࣾΦϦδナϧޠݴʣΛɺ
ύιίンରԠιϑτͷϓϩάϥϜσʔλγʔτʹೖྗ͠·͢ɻ

ᶄ�ポジションデータ（ロϘット͕Ҡ動͢ΔҐஔ）
ΞΫνϡΤʔλʔΛҠಈͤ͞ΔҐஔΛ࠲ඪͰද͠ɺύιίンରԠιϑτͷϙδγϣンσʔλγʔτʹೖྗ͠·͢ɻ 

ೖྗͨ͠プログラϜʹࡍ࣮※
ɹ͜ͷΑ͏ʹදࣔ͞Ε·͢ɻ 

ೖྗͨ͠ポジションデータʹࡍ࣮※
ɹ͜ͷΑ͏ʹදࣔ͞Ε·͢ɻ
ɹコントローラーʹసૹ͞Ε͍ͯͳ͍データ
ɹ৭Ͱදࣔ͞Εɺసૹޙࠇ৭ʹͳΓ·͢ɻ

ύιίンରԠιϑτɹ*"�����9�.8ͷϓϩάϥϜೖྗը໘

ύιίン

ϓϩάϥϜ ϙδγϣンσʔλ

ύιίンରԠιϑτɹ*"�����9�.8ͷϙδγϣンೖྗը໘

˙ロϘットͷ動作ʹඞཁͳもͷ
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ϓϩάϥϜ࡞ͷجຊ

ᶃ�ಈ࡞Λࣔ͢ࢦΔ໋ྩޠʮスʔύʔ4&-ޠݴʯʢҎޙʮ4&-ޠݴʯʣΛ༻͠·͢ɻ

ᶄ�ʮ4&-ޠݴʯجຊతʹ্͔Βॱ൪ʹҰஈ֊໋ͣͭྩΛ࣮͠ߦ·͢ɻ

ᶅ�໋ྩޠϓϩάϥϜσʔλγʔτͷʦ$NOEʧཝʹೖྗ͠·͢ɻ˞ʦ$NOEʧ$PNNBOEʢ໋ྩʣͷུͰ͢ɻ

ᶆ�ʦ0QFSBOE�ʧʦ0QFSBOE�ʧཝʹɺಉ͡ߦͷ໋ྩޠʹै͏֤छΛೖྗ͠ɺ
ɹʹϙδγϣン/Pɺ࣠ /Pɺ࣠ ύλʔンɺɺඵɺ༷ ʑͳछྨ͕͋Γ·͢ɻ
ɹ ʦ˞0QFSBOEʧͱίンϐϡʔλ༻ޠͰʮԋࢉରͱͳΔٴͼมʯͷ͜ͱͰ͢ɻ
ɹɹ�4&-্ޠݴͰ0QFSBOE�Λʮૢ࡞�ʯɺ0QFSBOE�Λʮૢ࡞�ʯ�ͱݺΜͰ͍·͢ɻ

ᶇج�ຊతͳϓϩάϥϜߏɺʮج४ͷҠಈʯɺʮࢦఆʯɺʮಈࢦ࡞ఆʯɺʮऴྃએݴʯͰ͢ɻ

ͱ͍͍ɺ໋ؼ෮ݪ�४ͷҠಈ�ʜج�˙ ɻ͢·͠༺ʮ)0.&ʯΛޠྩ

˙�ࢦఆ�ʜ�Ҡಈ͢ΔΛ໋ྩޠʮ7&-ʢͷӳ༁�7FMPDJUZͷུʣʯͰࢦఆ͠·͢ɻ
ɹɹɹɹɹɹɹΛࢦఆ͠ͳ͍ͱಈ͠࡞·ͤΜɻߴ࠷༻͢ΔΞΫνϡΤʔλʔʹΑͬͯҟͳΓ·͢ɻ

˙�ಈࢦ࡞ఆ�ʜ�༷ʑͳಈ࡞Λઃఆ͠·͢ɻ

˙�ऴྃએݴ�ʜ�ಈ࡞Λऴྃͤ͞·͢ɻϓϩάϥϜͷޠྩ໋ʹޙ࠷ʮ&9*5ʯΛೖྗ͠·͢ɻ
ɹɹɹɹɹɹɹ͜ͷೖྗ͕ͳ͍߹ϓϩάϥϜΛ܁Γฦ͠·͢ɻ

ҎԼͷϓϩάϥϜ9࣠ɺ:࣠ɺ;࣠ͷ�࣠ͱʹಈ࡞ͷج४ʹ͔ͬͯΒɺ
���NN�TͷͰɺج४͔Βϙδγϣン/P��Ҡಈ͠ɺ
ͦͷޙ/P��Ҡಈ͠ɺಈ࡞Λऴྃ͢Δͱ͍͏ϓϩάϥϜͰ͢ɻ

ʪプログラϜͷྫʫ

ステοϓ/P� ೖྗཝޠྩ໋ ίメンτೖྗཝ

ϙδγϣンσʔλ࡞ͷجຊ

ᶃ�ϙδγϣンσʔλγʔτʹҠಈ͢ΔҐஔͷʮ࠲ඪʯΛೖྗ͠·͢ɻ

ᶄ�"YJT࣠ͷ͜ͱͰɺ�"YJT�ʹୈ�࣠ɺ�"YJT�ʹୈ�࣠ɺ"YJT�ʹୈ�࣠ΛͦΕͧΕද͠·͢ɻ
ɹ *$4#�Ͱ"YJT�ʹ9࣠ɺ"YJT�ʹ:࣠ɺ"YJT�ʹ;࣠Λද͠·͢ɻ

ᶅ�ϙδγϣンσʔλΛೖྗͯ͠ɺϓϩάϥϜͰҠಈΛࣔ͠ࢦͳ͍ͱಈ͠࡞·ͤΜɻ

ᶆ�Ҡಈ͢Δॱ൪ϓϩάϥϜͰઃఆ͢ΔͨΊɺϙδγϣン/Pͷॱ൪Ҡಈॱͱؔ͋Γ·ͤΜɻ

ʪポジションデータͷྫʫ

ϙδγϣン/P��͔Β/P��·Ͱɺ�ͭͷ࠲ݩ࣍�ඪʢݪ͔Βͷڑʣ͕
ઃఆ͞Ε͍ͯ·͢ɻɹɹɹ
˞୯ҐNNͰ͢ɻ

ϙδγϣン/P�

;
ớ࣠
�
࣠
Ờ

: ʢ࣠�࣠ʣ

�ʢݪ��ʣ

9 ʢ࣠�࣠ʣ

NP�1
（503040）

NP�2
（5030�0） NP�3

（10050�0）

NP�4
（1005040）

ඪϙδγϣンΛ�ʹͯ͠ɺ/P��͔Β/P��·ͰҠಈ͠·͢ɻ

ೖޠݴ-&4
˙プログラϜͷجຊ
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ϓϩάϥϜ࡞ͷجຊ

ᶃ�ಈ࡞Λࣔ͢ࢦΔ໋ྩޠʮスʔύʔ4&-ޠݴʯʢҎޙʮ4&-ޠݴʯʣΛ༻͠·͢ɻ

ᶄ�ʮ4&-ޠݴʯجຊతʹ্͔Βॱ൪ʹҰஈ֊໋ͣͭྩΛ࣮͠ߦ·͢ɻ

ᶅ�໋ྩޠϓϩάϥϜσʔλγʔτͷʦ$NOEʧཝʹೖྗ͠·͢ɻ˞ʦ$NOEʧ$PNNBOEʢ໋ྩʣͷུͰ͢ɻ

ᶆ�ʦ0QFSBOE�ʧʦ0QFSBOE�ʧཝʹɺಉ͡ߦͷ໋ྩޠʹै͏֤छΛೖྗ͠ɺ
ɹʹϙδγϣン/Pɺ࣠ /Pɺ࣠ ύλʔンɺɺඵɺ༷ ʑͳछྨ͕͋Γ·͢ɻ
ɹ ʦ˞0QFSBOEʧͱίンϐϡʔλ༻ޠͰʮԋࢉରͱͳΔٴͼมʯͷ͜ͱͰ͢ɻ
ɹɹ�4&-্ޠݴͰ0QFSBOE�Λʮૢ࡞�ʯɺ0QFSBOE�Λʮૢ࡞�ʯ�ͱݺΜͰ͍·͢ɻ

ᶇج�ຊతͳϓϩάϥϜߏɺʮج४ͷҠಈʯɺʮࢦఆʯɺʮಈࢦ࡞ఆʯɺʮऴྃએݴʯͰ͢ɻ

ͱ͍͍ɺ໋ؼ෮ݪ�४ͷҠಈ�ʜج�˙ ɻ͢·͠༺ʮ)0.&ʯΛޠྩ

˙�ࢦఆ�ʜ�Ҡಈ͢ΔΛ໋ྩޠʮ7&-ʢͷӳ༁�7FMPDJUZͷུʣʯͰࢦఆ͠·͢ɻ
ɹɹɹɹɹɹɹΛࢦఆ͠ͳ͍ͱಈ͠࡞·ͤΜɻߴ࠷༻͢ΔΞΫνϡΤʔλʔʹΑͬͯҟͳΓ·͢ɻ

˙�ಈࢦ࡞ఆ�ʜ�༷ʑͳಈ࡞Λઃఆ͠·͢ɻ

˙�ऴྃએݴ�ʜ�ಈ࡞Λऴྃͤ͞·͢ɻϓϩάϥϜͷޠྩ໋ʹޙ࠷ʮ&9*5ʯΛೖྗ͠·͢ɻ
ɹɹɹɹɹɹɹ͜ͷೖྗ͕ͳ͍߹ϓϩάϥϜΛ܁Γฦ͠·͢ɻ

ҎԼͷϓϩάϥϜ9࣠ɺ:࣠ɺ;࣠ͷ�࣠ͱʹಈ࡞ͷج४ʹ͔ͬͯΒɺ
���NN�TͷͰɺج४͔Βϙδγϣン/P��Ҡಈ͠ɺ
ͦͷޙ/P��Ҡಈ͠ɺಈ࡞Λऴྃ͢Δͱ͍͏ϓϩάϥϜͰ͢ɻ

ʪプログラϜͷྫʫ

ステοϓ/P� ೖྗཝޠྩ໋ ίメンτೖྗཝ

ϙδγϣンσʔλ࡞ͷجຊ

ᶃ�ϙδγϣンσʔλγʔτʹҠಈ͢ΔҐஔͷʮ࠲ඪʯΛೖྗ͠·͢ɻ

ᶄ�"YJT࣠ͷ͜ͱͰɺ�"YJT�ʹୈ�࣠ɺ�"YJT�ʹୈ�࣠ɺ"YJT�ʹୈ�࣠ΛͦΕͧΕද͠·͢ɻ
ɹ *$4#�Ͱ"YJT�ʹ9࣠ɺ"YJT�ʹ:࣠ɺ"YJT�ʹ;࣠Λද͠·͢ɻ

ᶅ�ϙδγϣンσʔλΛೖྗͯ͠ɺϓϩάϥϜͰҠಈΛࣔ͠ࢦͳ͍ͱಈ͠࡞·ͤΜɻ

ᶆ�Ҡಈ͢Δॱ൪ϓϩάϥϜͰઃఆ͢ΔͨΊɺϙδγϣン/Pͷॱ൪Ҡಈॱͱؔ͋Γ·ͤΜɻ

ʪポジションデータͷྫʫ

ϙδγϣン/P��͔Β/P��·Ͱɺ�ͭͷ࠲ݩ࣍�ඪʢݪ͔Βͷڑʣ͕
ઃఆ͞Ε͍ͯ·͢ɻɹɹɹ
˞୯ҐNNͰ͢ɻ

ϙδγϣン/P�

;
ớ࣠
�
࣠
Ờ

: ʢ࣠�࣠ʣ

�ʢݪ��ʣ

9 ʢ࣠�࣠ʣ

NP�1
（503040）

NP�2
（5030�0） NP�3

（10050�0）

NP�4
（1005040）

ඪϙδγϣンΛ�ʹͯ͠ɺ/P��͔Β/P��·ͰҠಈ͠·͢ɻ

˙ポジションデータͷجຊ
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リベットଧͪҐஔ

ϫーΫ

XYテーブル

P1
（ݪۀ࡞）

動作ポジション 動作ϑローνϟート

P3

P4

P2

ϙδγϣン/P���Ҡಈ

スλʔτ

ϫʔΫΧンλʔ���

ϦϕοτҐஔҠಈ

Ϧϕοτଧͪ�0ྩࢦ/

スλʔτ

Ϧϕοτଧͪ�0ྩࢦ''

ϫʔΫΧンλʔ���

Ϧϕοτ�

ۀ࡞

/

/

/

:

:

αンϓルϓロάラϜ ⨎  ϦϕットࢭΊஔ

ຊஔは、̍軸・̎ 軸アクチュエーターによる9・:ςーブルとϦϕットଧͪػによりߏされ、ݪۀ࡞Ґஔにある9・:ςーブルに
ϫークをηットし、εタートεイッチを0/する͜ とにより、ϫーク্のࢦ定した�にϦϕットࢭΊをߦな͏ ϦϕットࢭΊஔͰす。

ຊஔのಈ࡞を説明します。
ɹᶃ9:ςーブルがݪۀ࡞ʢ1�ʣにҠಈしてػします。
ɹᶄऀۀ࡞が9:ςーブルにϫークをηットし、εタート48を0/します。
ɹᶅ9:ςーブルͰϫークのϦϕットଧͪҐஔ/P��ʢ1�ʣがϦϕットଧͪҐஔҠಈして、
ɹɹϦϕットଧͪػϦϕットଧͪྩࢦをग़ྗします。
ɹᶆϦϕットଧͪػよりϦϕットଧͪಈ࡞が しྃ、ྃ৴߸がೖྗしたΒ
ɹɹಉ様のಈ࡞ͰϦϕットଧͪҐஔ/P��ʢ1�ʣ、/P��ʢ1�ʣがϦϕットଧͪҐஔҠಈします。
ɹᶇ�ともϦϕットଧ がͪऴ しྃたΒݪۀ࡞ʢ1�ʣります。

以্のಈ࡞の܁ฦしとなりますが、ຊಈ࡞のಈ࡞ϙジγョン・֎෦ೖग़ྗのೖग़ྗׂ͚͓よͼ
ಈ࡞ϑローチϟートを࣍にࣔします。

ஔ֓ཁ

動作આ໌

ボッΫス࡞ૢ

リベットଧͪػϫーΫ

XYテーブル

ຊମフレーϜ

1࣠

2࣠

ೖग़ྗׂ
۠ ೖग़ྗ/P� ৴߸໊ ༷

94&-
ೖྗ

�� スλʔτྩࢦ ԡϘλン48
�� Ϧϕοτଧͪྃ ৴߸

ग़ྗ ��� Ϧϕοτଧͪྩࢦ %$��7
ϑˎϥά���ΑΓ༻
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ステοϓ ֦ு݅ ೖྗ݅ $OE ޠྩ໋ �࡞ૢ �࡞ૢ ग़ྗ݅ ίメンτ

� )0.& �� 9:テʔϒϧݪ෮ؼʢαʔϘ0/ʣ

� 7&- ��� ���NN�Tઃఆ

� 5"( �

� .07- � ϙδγϣン/P��ʢݪۀ࡞ʣҠಈ

� -&5 � � ϫʔΫΧンλʔʹ�Ληοτ

� #50' ��� ϑϥά�ΫϦΞʔྃ

� 850/ �� スλʔτྩࢦͪ

� 5"( �

� .07- �ˎ ϫʔΫΧンλʔҐஔҠಈ

�� #50/ ��� Ϧϕοτଧͪ0ྩࢦ/

�� 850/ �� Ϧϕοτଧͪྃͪ

�� #50' ��� Ϧϕοτଧͪ0ྩࢦ''

�� "%% � � ϫʔΫΧンλʔ��

�� $1&2 � � ��� /ͳΒϑϥά0ྃۀ࡞

�� / ��� (050 � �)"Ͱͳ͚Εδϟンϓ5ྃ

�� (050 � �)"ͳΒδϟンϓ5ྃ

��

��

��

��

��

��

��

��

��

��

��

��

��

��

��

��
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;࣠
2࣠

ιレϊΠドάリッパー

パレット

ボッΫス࡞ૢ

1࣠

�
࣠

2࣠

動作ポジション

動作ϑローνϟート

มΫϦΞʔ

スλʔτ

ϙδγϣン/P���Ҡಈ

ϙδγϣン/P���Ҡಈ

ϙδγϣン/P��Ҡಈ

νϟοΫαϒϧʔνンݺग़

̍࣠Φϑηοτ���NN

νϟοΫαϒϧʔνンݺग़

��ೖྗͪ

ม����ΫϦΞʔ

̎࣠Φϑηοτ���NN

ม������

/৴߸�0ྃ

ม�������

γϦンμʔ�Լ߱

νϟοΫαϒϧʔνン

αϒϧʔνンऴྃ

νϟοΫग़ྗస

Լݶ

ݶ্

γϦンμʔ�্ঢ

λΠϚʔ

/

/

/

:

: ʢ���Tʣ

:

/
:

/
:

P18 P1�

P1

αンϓルϓロάラϜ ⨐  ύϨタΠζஔ

αンϓルϓロάラϜ ⨐   ύϨタΠζஔ

ຊஔは、̍軸・̎ 軸アクチュエーター͓よͼ;軸アクチュエーターʢコントローラーɿ"$0/�$:#ʣによりߏされ、ϫークڅڙ
よりϫークを࣋し、ύϨット্にॱ൪にҠ載するύϨタイζஔͰす。ʢύϨタイζػは༻ͤͣ、Φϑηット໋ྩを༻
したํ法ʣ

ຊஔのಈ࡞を説明します。
ɹᶃػにҠಈし、εタートೖྗ とͪなります。
ɹᶄεタートೖྗޙ、ϫークڅڙҠಈします。
ɹᶅ;軸が下߱し、ιϨϊイυάϦッύーがϫークを࣋します。
ɹᶆ;軸が্ঢし、ύϨット্Ҡಈします。
ɹᶇ;軸が下߱し、ιϨϊイυάϦッύーがϫークをします。
ɹᶈ;軸が্ঢし、ϫークڅڙҠಈします。
ɹᶉύϨットऴྃ࣌、ύϨットྃ表ࣔをग़ྗし、
ɹɹ1��Ҡಈした࠶ޙεタート とͪなります。

以্のಈ࡞の܁ฦしとなりますが、ຊಈ࡞のಈ࡞ϙジγョン・
֎෦ೖग़ྗのׂ͚͓よͼಈ࡞ϑローチϟートを࣍にࣔします。

ೖग़ྗׂ

パレットͷ༷ɹ̍ 20NNϐッνɹ̎	ɿ	ํ࣠ 30NNϐッν	ɿ	ํ࣠

ஔ֓ཁ

動作આ໌

۠ ೖग़ྗ/P� ৴߸໊ ༷

94&-

ೖྗ
�� ;࣠ΞΫνϡΤʔλʔ্ݶ ίンτϩʔϥʔྃ৴߸
�� ;࣠ΞΫνϡΤʔλʔԼݶ ίンτϩʔϥʔྃ৴߸
�� スλʔτ ԡϘλン48

ग़ྗ
��� ;࣠ΞΫνϡΤʔλʔ %$��7
��� ;࣠νϟοΫ %$��7
��� ύϨοτྃදࣔ %$��7

ϑˎϥά���ΑΓ༻
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ステοϓ ֦ு݅ ೖྗ݅ $OE ޠྩ໋ �࡞ૢ �࡞ૢ ग़ྗ݅ ίメンτ

� )0.& �� ɾ̍̎ ؼ෮ݪ࣠

� 7&- ��� ���NN�Tઃఆ

� "$$ ��� Ճݮ���(

� 5"( �

� -&5 ��� � มΫϦΞʔ

� -&5 ��� � มΫϦΞʔ

� 0'45 �� � ΦϑηοτΫϦΞʔ

� .07- �� ϙδγϣン/P���Ҡಈ

� 850/ �� スλʔτೖྗͪ

�� #50' ��� ग़ྗ���Φϑ

�� 5"( �

�� 0'45 �� � ΦϑηοτΫϦΞʔ

�� .07- �� ϙδγϣン/P���Ҡಈ

�� &943 � νϟοΫαϒϧʔνンݺग़ʢνϟοΫʣ

�� 0'45 � �ˎ��� ̍࣠ɺม���ͷΦϑηοτ

�� 0'45 �� �ˎ��� ̎࣠ɺม���ͷΦϑηοτ

�� .07- � ϙδγϣン/P���ΦϑηοτҠಈ

�� &943 � νϟοΫαϒϧʔνンݺग़ʢΞンνϟοΫʣ

�� "%% ��� �� ม����ʹ��Ճࢉ

�� $1&2 ��� �� ��� ม������ͳΒϑϥά���Φン

�� / ��� (050 � ϑϥά���ΦϑͳΒ5"(�δϟンϓ

�� -&5 ��� � ม���ΫϦΞʔ

�� "%% ��� �� ม����ʹ���Ճࢉ

�� $1&2 ��� ��� ��� ม��������ͳΒϑϥά����Φン

�� / ��� (050 � ϑϥά���ΦϑͳΒ5"(�δϟンϓ

�� #50/ ��� ग़ྗ����Φン

�� (050 � 5"(�δϟンϓ

�� #(43 � νϟοΫαϒϧʔνン։࢝

�� #50/ ��� ;࣠ΞΫνϡΤʔλʔԼ߱

�� 850/ �� Լݶೖྗͪ

�� #5/5 ��� ΤΞνϟοΫग़ྗస

�� 5*.8 ��� λΠϚʔ���ඵ

�� #50' ��� ;࣠ΞΫνϡΤʔλʔ্ঢ

�� 850/ �� ೖྗͪݶ্

�� &%43 νϟοΫαϒϧʔνンऴྃ

��

��

��

��
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γーケンε੍ޚͷجຊ

アクチュエーターを制御するためのシーケンス制御について、基本からご紹介します。

シーケンス制御とは …………………………………………………………………… 1-382
シーケンス制御とPLC ………………………………………………………………… 1-383
a接点とb接点 ………………………………………………………………………… 1-384
AND回路とOR回路 …………………………………………………………………… 1-385 

自己保持回路 …………………………………………………………………………… 1-387 

タイマー回路 …………………………………………………………………………… 1-389 

カウンター回路 ………………………………………………………………………… 1-391 

インターロック回路 …………………………………………………………………… 1-393 

オルタネイト回路 ……………………………………………………………………… 1-395 

ロボシリンダーPIO制御 ……………………………………………………………… 1-397 

1.

2.

3.

4.

5.

6.

7.
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9.

10.
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ٕज़ࢿྉɹ1-382

ٕज़ࢿྉٕज़ࢿྉ

1� シーケンス੍ޚͱ

スイッチ

リϨー

電

ランプ

スイッチを
ON側にすると

電
電

④ランプが
　点灯します。

電

OFF

ON

①スイッチを
　ON側にします。

②リϨーが
　ONします。

③電気が流れます。

スイッチ
（位置指定）

押しボタン（起動）

ロボシリンダー

号
信
力
入

出力
信号

コントローラー
（PCON）

ランプ
位置決め完了

②押しボタンをONします。

④ロボシリンダーが動きます。

⑤位置決めが
　完了すると
　ランプが
　点灯します。

OFF

ON

①スイッチを
　ON側にします。

③電気が流れます。

スイッチを
ON側にすると

〈配線例〉

〈配線例〉スイッチを ON 側にし、押しボタンを押すと指定された位置へ位置決めを行います。

ɹϥϯϓΛ౮ͤ͞Δ੍ྫޚ

ɹϩボγϦϯμーͷ੍ྫޚ

あΒか͡ Ί定ΊΒれたॱংにैって͏ߦ 。といいますޚをγーケンε੍ޚ੍

εイッチによってランϓを౮するճ࿏もγーケンε੍ޚͰす。
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1-383ɹٕज़ࢿྉ

ٕज़ࢿྉ

1-C

PLCは、Programmable Logic Controller（プログラマブルロジックコントローラー）の
略称で、一般にはシーケンサー（注）とも呼ばれています。

（注）シーケンサーは、三菱電機株式会社の商品名です。

ೖྗثػ ग़ྗثػ

ೖྗ৴߸ ग़ྗ৴߸

起動押しボタン
ロボシリンダー

動作条件センサー

起動押しボタン
ON?

動作条件
センサーON？

２つの条件
整ったら

出力信号ON
するよ！

PLCはシーケンス制御を
行うための製品です。

シーケンス制御は、次の三つの要素により行われています。

入力信号：制御回路に取り込む入力信号で、操作盤に取り付けられた各種スイッチ、機械装置に取り付けられたセンサーなど、
              入力機器からのON/OFF信号のことです。ロボシリンダー用コントローラーの出力信号も、制御回路の入力信号です。�

出力信号：制御回路によってON/OFFが行われる信号で、機械装置を動作するためのモーターの起動/停止や電磁弁などの
              出力機器のON/OFFを行います。
              ロボシリンダーも、この出力信号によって制御され運転が行われます。

�

制御回路：機械を運転するための制御回路のことです。
              PLCにより機械を運転するには、機械の運転条件や順序通りの動作を行う回路（シーケンス制御回路）を
              記憶させておきます。
              入力される押しボタンやセンサーの信号により、シーケンス制御回路は決められた運転を行うために
              出力信号のON/OFFを行います。
              他にも機械装置の異常や安全状態の監視を行っています。　　　　　　　　　

�

1-CʹΑΔγーέϯス੍ޚͷํ๏

に応࡞ցஔは、ӡసૢػ た͡ӡసがͰ る͖よ͏ にγーケンε੍ޚがߦΘれています。

γーケンε੍ޚにはओに1-$が༻され、ૢ 、εイッチηンαーの৴߸を߹Θͤて、ランϓの౮࡞

ి࣓หの0/�0''、モーターのӡసなどがߦΘれています。

2� シーケンス੍ޚͱPLC シーέンス੍ޚओʹ1LCʹΑͬͯߦΘΕ͍ͯ·͢ɻ
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ٕज़ࢿྉɹ1-384

ٕज़ࢿྉٕज़ࢿྉ

3� B接ͱC接

ɹԡ͠ボタϯスΠονͷB

ɹϦϨーͷBͱC

ɹԡ͠ボタϯスΠονͷC

スイッチが押されて
いないときランプは

消えています。

スイッチが押されて
いなくてもランプが

ついています。

上図のリレーのように共通の端子cに対してa接点とb接点の両方の機能を持つ接点をc接点と呼びます。

通常時は電気が流れないので　　
a-c間 開（a接点）
b-c間 閉（b接点）

a-c間 開⇒閉（a接点）
b-c間 閉⇒開（b接点）

接点が閉じて
ランプが

点灯します。

接点が開いて
ランプが消灯し

ます。

電
池

電
池

電
池

電
池

コイルに電気が流れると

スイッチが押されると

スイッチが押されると

接点端子
a b c

接点端子
a b c

コイル端子 コイル端子

電
磁
石（
コ
イ
ル
）

（注）cは共通端子です。

εイッチの接には、ૢ ૢ、していないと͖ʮ։ʯ࡞ 、をしたと͖ʮดʯとなるB接と࡞

対にૢ࡞をしていないと͖ʮดʯ、ૢ 。をしたと͖ʮ։ʯとなるC接があります࡞
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1-385ɹٕज़ࢿྉ

ٕज़ࢿྉ

�����ઢྫ

�����ઢྫ

�����ճ࿏ਤ
実際の機械装置の制御回路によく使われる
DC24V電源（注）の回路図で表すと次のようになります。
この回路図は、展開接続図と呼ばれています。
図記号は、JIS C 0617により定められています。

�����ճ࿏ਤ
DC24V電源（注）の回路図で表すと次のようになります。

シーケンス制御では、直列に接続された二つ以上の接点がONしたときに成立する回路を「AND回路」と
呼んでいます。以下は、二つの押しボタンによって、ランプを点灯する「AND回路」の例です。

並列に接続された二つ以上の接点の内、何れか一つ以上の接点がONしたときに成立する回路を「OR回路」と
呼んでいます。以下は、二つの押しボタンによる「OR回路」によってランプを点灯する回路例です。

ɹA/%ճ࿏

ɹ03ճ࿏

押しボタンスイッチ2押しボタンスイッチ1

押しボタンスイッチ2
押しボタンスイッチ2

押しボタンスイッチ1

電池

電池

ランプ

ランプ

ランプ

ランプ

0V

0V

＋24V

＋24V

押しボタン
スイッチ1

押しボタン
スイッチ1

押しボタン
スイッチ2

（注）電源回路は省略しています。

（注）電源回路は省略しています。

スイッチが押されていないときランプは消えています。
二つのスイッチが押されるとランプが点灯します。

スイッチが押されていないときランプは消えています。
どちらかのスイッチが押されるとランプが点灯します。

�

�

�

�

4� ANDճ࿏ͱORճ࿏
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ٕज़ࢿྉɹ1-386

ٕज़ࢿྉٕज़ࢿྉ

�����1-Cͷೖग़ྗճ࿏ਤ

�����ϥμーϓϩάϥϜ
PLCは、リレーを用いて作っていた回路をソフトウェアによって作れるようにしたものです。
プログラムは専用ソフトを使用し、リレー回路を書くように作成します。これをラダープログラムと言います。
ラダープログラムでは、押しボタンスイッチ1はX1、押しボタンスイッチ2はX2という接点に、
ランプはY1というリレーコイルに置き換えられます。X1、X2、Y1をアドレスと呼びます。

（1 ）AND回路 （2）OR回路

PLCを使用する場合、押しボタンスイッチの配線をPLCの入力端子に、ランプの配線はPLCの出力端子に
配線します。「AND回路」や「OR回路」はPLCにラダープログラムを書き込むことによって作成しますので、
配線は同じです。

ɹ1-CΛ༻͠ ʮͨA/%ճ࿏ʯͱʮ03ճ࿏ʯ

押しボタンスイッチ1

押しボタンスイッチ2

入力

X1

X2

X3

出力

Y1

Y2

Y3

ランプ

0V PLC ＋24V

AND回路も
OR回路も

ラダープログラム
で作るんだよ！

X1

X1

X2

X2

Y1

Y1

�

�
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1-387ɹٕज़ࢿྉ

ٕज़ࢿྉ

押しボタンスイッチ１を押すとランプが点灯し、手を離しても押しボタンスイッチ２が押されるまでランプが
点灯し続ける回路を作って、電気の流れと回路の変化を見てみましょう。

ɹϦϨーΛݾࣗͨͬอ࣋ճ࿏ͱిؾͷྲྀΕ

緑色の回路に電気が流れリレーがONし、ランプが
点灯します。
リレーがONすることによってリレーの接点が閉じ、

青色の回路にも電気が流れます。

押しボタンスイッチ1から手が放されても
青色の回路を通して電気が流れ、リレーはONを続け、
ランプも点灯したままとなります。
この状態をճ࿏͕ࣗݾอ͍ͯ࣋͠Δと言います。
押しボタンスイッチ2を押すと、回路が遮断され、
自己保持回路は解除されます。

ランプ

0V ＋24V
押しボタン
スイッチ1
（a接点）

リレー（a接点）

押しボタン
スイッチ2
（b接点）

リレー
（コイル）

ランプ

0V ＋24V
押しボタン
スイッチ1
（a接点）

リレー（a接点）

押しボタン
スイッチ2
（b接点）

リレー
（コイル）

ランプ

0V ＋24V
押しボタン
スイッチ1
（a接点）

リレー（a接点）

押しボタン
スイッチ2
（b接点）

リレー
（コイル）

�લͷঢ়ଶ࡞ૢ�����

�����ԡ͠ボタϯスΠον�͕ ԡ͞Εͨͱ͖ͷిؾͷྲྀΕ�

�����ԡ͠ボタϯスΠον�͔ Βख͕์͞Εͨͱ͖ͷిؾͷྲྀΕ�

自己保持回路は、記憶をすることのできる回路です。
例えば、エレベーターの呼出しボタンを押すと押しボタンのランプが点灯します。
このランプは手を離しても、エレベーターが到着するまで消えません。
これは、エレベーターが到着するまで押しボタンが押されたことを
記憶しているからです。
このような回路を自己保持回路と言います。

ճ࿏࣋อݾࣗ �5
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ٕज़ࢿྉɹ1-388

ٕज़ࢿྉٕज़ࢿྉ

入力

X1

X2

X3

出力

Y1

Y2

Y3

ランプ

PLC

押しボタン
スイッチ1
（a接点）

押しボタン
スイッチ2
（b接点）

自己保持回路は、
ラダープログラム

でつくるから
リレーは

いらないよ！

X1

Y1

X2

Y1

PLCはラダープログラムによって入力信号を組合せ、出力信号のON/OFFを
行うコントローラーだよね（「2.シーケンス制御とPLC」参照）。

押しボタンスイッチ2は、ｂ接点でPLCの入力X2に接続されているから、
いつも電気が流れていて、入力X2の信号はONしているんだ。
だから、ラダープログラムではＸ2はa接点だけどいつも閉じているんだよ。

反対に押しボタンスイッチ1は、a接点でPLCの入力X1に接続されているけど、
通常は電気が流れていないOFFの状態なので、ラダープログラムではX1の
a接点は、いつも開の状態なんだ。

この状態で、押しボタンスイッチ1が押されると入力信号X1に電気が流れ、
信号がOＮして、ラダープログラムでは接点X1が閉じて青色の線が全部つながって
Ｙ1は自己保持ができるんだよ。

Y1がONすると、PLCの出力Y1を通してランプに電気が流れランプが点灯するんだ。

接点Ｘ2は、押しボタンスイッチ2が押されたときだけ入力信号X2を
ＯＦＦして、接点X2を開にして自己保持を解除する役目をしているんだよ。

X2は、リレー回路のように
b接点でなくてもいいの？

　　　　 だと思うけど？

青文字…ラダープログラムでの処理

ɹ1-CΛݾࣗͨͬอ࣋ճ࿏

�����1-Cͷೖग़ྗճ࿏ਤ�

�����ϥμーϓϩάϥϜ�

1-CΛͨͬ߹Ͱͯ͑ߟ Έ·͠ΐ͏ɻ
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1-389ɹٕज़ࢿྉ

ٕज़ࢿྉ

タイマー回路は、シーケンス制御の中で各種信号のＯＮ/ＯＦＦのタイミングを変えるために用いられます。
その制御を行うためにはタイマーが必要です。
タイマーとは、あらかじめ設定した時間を経過したら動作を行う接点を持つリレー（注1）のことです。
タイマーは、電磁石と接点という構成ではなく、時間をカウントするため電子回路によって作られています。

（注1）リレーの詳細は「3.a接点とb接点（1-384ページ）」でご確認ください。

押しボタンスイッチ1を押すと10秒後にランプが点灯し、押しボタンスイッチ2を押すとランプが消灯する回路を
作成してみましょう。
この回路は、自己保持回路（注2）とタイマーを組合せて作ります。

押しボタンスイッチ1が押されると、緑色の回路によって回路は自己保持されます。
同時に、タイマーにも電気が流れ、タイマーのタイムカウントが始まります。
タイムカウントが設定時間に到達すると、タイマーの接点が閉じ、青色の回路に電気が流れてランプが点灯します。

押しボタンスイッチ2が押されると、自己保持は解除され、同時にタイマーもリセットされて、接点は開となり、
ランプは消灯します。

（注2）自己保持回路については、「5.自己保持回路（1-387ページ）」でご確認ください。

カメラのセルフタイマー機能は、シャッターボタンを押してから
一定時間後にシャッターが作動します。
このように、動作を遅れさせるタイマーを『オンディレー動作※』のタイマーと言います。

『オンディレー動作』のタイマーは、入力信号（タイマーの電源）が
ONしてから設定時間後に接点が動作します。

『オンディレー動作』はタイマーの最も代表的な機能で、自動機械では
最も多く使われています。

※ オンディレー動作  ：  タイマーの動作機能を表す用語です。
入力信号（タイマーの電源）がONすると時間のカウントを開始し、カウント値が設定値に達すると接点が動作します。
入力信号がOFFすると、瞬時に時間カウントはリセットされ、接点は元の状態に復帰します。

ランプ

0V ＋24V

押しボタン
スイッチ1

リレー（接点）

押しボタン
スイッチ2

リレー
（コイル）

タイマー（接点）

タイマー
（設定10s）

ɹタΠϚーΛ༻ͨ͠ϥϯϓͷ౮ճ࿏

タイマー

時間設定ダイヤル

6� タイϚーճ࿏

γーケンε੍ޚͷجຊ注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

技
術
資
料

ớ
ア
イ
エ
イ
ア
イ
Ờ

技
術
資
料

ớ一ൠ
Ờ

ੜ
࢈
த
ࢭ
機
छ

ͱ
ޙ
ܧ
機
छ

چ
型
式
ม

表

1kan_381_398.indd   389 4/1/21   1:11 PM



ٕज़ࢿྉɹ1-390

ٕज़ࢿྉٕज़ࢿྉ

ɹ1-CΛͨͬタΠϚーճ࿏

前ページの回路をPLCを使って作成してみましょう。
PLCは、ラダープログラムの機能としてオンディレー動作のタイマーを持っています。

入力

X1

X2

X3

出力

Y1

Y2

Y3

ランプ

PLC

押しボタンスイッチ1

押しボタンスイッチ2

X1

M1

M1 10000ms

T1

X2

M1

T1

Y1

押しボタンスイッチ1が押されると、
入力X1がONし、緑色の回路によって
内部リレーM1（注3）が自己保持するんだ。
M1の接点が閉じるとタイマーT1が起動して、
タイムカウントを始めるよ。

T1の上に記載してある「10000ms（注4）」は
タイマーの設定値。
設定時間の10秒(10000ms)が経過すると
タイマーの接点T1が 閉となり、青色 の回路に
よって出力Y1をONし、ランプが
点灯するんだよ。

ランプの消灯は前ページの回路と同様に、
押しボタンスイッチ2によりM1の自己保持が
解除され、タイマーがリセットされて
行なわれるんだ。

（注3）内部リレーM1は、リレーを使ったシーケンス回路の補助リレーに相当します。
直接、出力信号をON/OFFするためのものではなく、この回路のようにPLC内で
補助的な回路を作成するときに使用します。

（注4）市販のPLCのタイマーには、最小単位が10msのものと100msのものがあります。
タイマーの設定は各社のPLCの取扱説明書でご確認ください。
図および最小単位は、弊社コントローラー内蔵PLCのものです。

ラダープログラムでは、
タイマーの接点も、　　　　 

　　　　で、表されるんだよ。

0V ＋24V

�����1-Cͷೖग़ྗճ࿏ਤ�

�����ϥμーϓϩάϥϜ�
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1-391ɹٕज़ࢿྉ

ٕज़ࢿྉ

カウンター（注1）は、シーケンス制御の中で、カウントが必要なとき用いられます。例えば、部品の通過個数や
加工個数をカウントする場合などです。

カウンターは、カウント値があらかじめ設定した値になったとき、信号を出力します。
注1 ： カウンターには、加算だけでなく、減算や加減算のできるものなどがあります。各社のカウンターのカタログ等でご確認ください。

カウンター

緑色
回転灯

生産量をカウントし、計画の
数量に達したら、緑色回転灯を
点ける例です。

数値設定用
スイッチ

光電スイッチ

ランプ

0V ＋24V
押しボタン
スイッチ1

カウンター（接点）

カウンター（設定値5）

カウント入力

リセット入力

（－）　　電源　　（＋）

押しボタン
スイッチ2

カウンターを使って、押しボタンスイッチ1が5回押されるとランプが点灯し、押しボタンスイッチ2が押されると
カウンターがリセットされランプが消灯する回路を作ってみましょう。

押しボタンスイッチ1が押されると、緑色の回路によってカウント信号が入力されます。
カウンターはこの入力信号が、ONするときにカウントを行います。
カウント値が設定値に到達すると、カウンターの接点が閉じ、青色の回路に電気が流れてランプが点灯します。
押しボタンスイッチ2が押されると、カウンターはリセット（カウント値が0に戻る）されて、接点は開となり、ランプは
消灯します。

ɹΧϯターΛ༻ͨ͠ϥϯϓͷ౮ճ࿏

7� Χンターճ࿏
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ٕज़ࢿྉɹ1-392

ٕज़ࢿྉٕज़ࢿྉ

ɹ1-CΛͨͬΧϯターճ࿏

PLCを使った場合の回路を作成してみましょう。
PLCは、ラダープログラムの機能としてカウンターを持っています。

�����1-Cͷೖग़ྗճ࿏ਤ�

�����ϥμーϓϩάϥϜ�
X1

C1

Y1

5

X2

RST C1

C1

注2 ： 市販のPLCのカウンターは、減算カウンターの場合もあります。設定値からカウント信号により
　　　1ずつ減算して0になると出力信号が出ます。
　　　各社のPLCの取扱説明書でご確認ください。図は、弊社コントローラー内蔵PLCのものです。

ラダープログラムでは、
カウンターの接点も、

　　　　で、表されるんだよ。

左の回路が、カウンターを使ったラダー
プログラムだよ。

1行目の回路がカウンターC1のカウント入力
回路で、押しボタンスイッチ1が押されると、
入力X1がONし、緑色の回路からカウント信号が
入力されるんだ。
カウントはこの入力信号がONするときに
行うんだよ。（注2） 
C1の左上に記載されている「5」はカウンターの設
定値で、カウント値が設定値に達すると
カウンターは接点C1を閉じるんだ。

3行目の回路はカウンターの出力信号を使った
回路で、カウンターの接点C1が、閉となったとき
青色 の回路によって出力Y1をONし、ランプを
点灯するよ。

2行目はカウンターのリセット回路だよ。ランプを
消すには、押しボタンスイッチ2を押し、カウンター
をリセット（カウント値が0に戻る）して、接点C1を
開とし、出力Y1をOFFにすればできるよ。

入力

X1

X2

X3

出力

Y1

Y2

Y3

ランプ

PLC

押しボタンスイッチ1

押しボタンスイッチ2

0V ＋24V
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1-393ɹٕज़ࢿྉ

ٕज़ࢿྉ

インターロックとは一定の条件が整わないと他の動作をできなくするような電気回路の仕組みのことです。
シーケンス制御では、安全で正しい手順で動作が行われるように、回路に様々なインターロックを設けています。
例えば、
　①誤った操作をしたとき動作をさせない
　②同時に行えない動作の優先順位を決める
　③異常時の停止処理と復帰手順を決める
などです。
自動車でギアが「P（パーキング）」になっていないと、
エンジンのON、OFFができないのもインターロックを設けているからです。

電子機器収納ケースの組立工程へのローディングの例です。
作業員が電子機器収納ケースをコンベアー上のセッティングテーブルに装着し、押しボタンスイッチを押すとコ
ンベアーが1個分移動し搬入が行われます。

セッティングテーブルに電子機器収納ケースを装着したことを、光電センサー※1によって検出します。
電子機器収納ケースが装着されていないときに押しボタンスイッチが押されても、コンベアーは運転できないよう
にインターロックが取られています。
また、コンベアーは、産業用インバーター※2を使用したACモーターで運転されており、電子機器収納ケースが通過し
終わって光電センサー（注1）がOFFした後、0.5秒後に停止します。
注1 ： 光電センサーは、電子機器収納ケースが置かれた遮光状態のとき出力信号がONするタイプです。

ɹిثػࢠऩೲέースͷϩーσΟϯάΠϯターϩοΫʢྫʣ

※1  光電センサー ： 投光部と受光部で構成され、光の透過や反射によって物体を検出するセンサーです。詳細な仕様は、各社のカタログなどで、ご確認ください。
※2  産業用インバーター ： ACモーター（三相誘導電動機）は、周波数を変えると速度を変えることができます。産業用インバーターはACモーターの回転数を自由に変える　　
                               ための周波数を変えることのできる電源装置です。
                               産業用インバーターの仕様と対応モーターは各社のカタログなどで、ご確認ください。

押しボタンスイッチ

光電センサー（受光器）
運搬箱

コンベアー

セッティングテーブル

電子機器収納ケース

光電センサー（投光器）

OD/OFFCHECK ABS !

0

20

40
60
80 100 120

140

160

180

0 0 0 0 0

0 0 0 0

0
km/h

0

1

2
3
4 5

6
7

8

9

ʷ1000r/min

P
R
N
D
2
1

F

E

H

C

8� インターロック

γーケンε੍ޚͷجຊ注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

技
術
資
料

ớ
ア
イ
エ
イ
ア
イ
Ờ

技
術
資
料

ớ一ൠ
Ờ

ੜ
࢈
த
ࢭ
機
छ

ͱ
ޙ
ܧ
機
छ

چ
型
式
ม

表

1kan_381_398.indd   393 4/1/21   1:11 PM



ٕज़ࢿྉɹ1-394

ٕज़ࢿྉٕज़ࢿྉ

X1

M1

Y1

M1

Y1

X2

X1

X2 500ms

Y1

T1

M1

Y1

T1

押しボタンスイッチが押されていないときに
電子機器収納ケースが置かれると、入力X1はOFF、
光電センサーによってX2はONとなり、青色の回路で
内部リレーM1は、自己保持されるんだよ。

内部リレーM1がONしている状態で、
押しボタンスイッチが押されると、入力X1がONして、
出力Y1は 緑色の回路によって自己保持され、
コンベアーは前進するんだ。
つまり、押しボタンスイッチが押される前に、
電子機器収納ケースが置かれていなければならない
ということなんだ。
正しい順序で操作がされたということで、ここで
内部リレーM1の自己保持をY1の接点で解除するよ。

次にコンベアーが前進し、光電センサーが光を検出し
て入力X2がOFFするのを待つよ。
そして、タイマーT1が働くと、0.5s後（注2）に出力Y1を
OFFしてコンベアーは停止するんだ。

　　　　で囲まれた回路は、押しボタンスイッチを

押す前に、電子機器収納ケースが置かれたことを
検出するインターロックのための回路だよ。

注2 ： 市販のPLCのタイマーには、最小単位が10msのものと100msのものが
あります。タイマーの設定は各社のPLCの取扱説明書でご確認ください。
図および最小単位は、弊社コントローラー内蔵PLCのものです。

入力

X1

X2

X3

出力

Y1

Y2

Y3

PLC

ローディングシーケンスのための入出力信号以外の回路は、省略しています。

0V ＋24V

押しボタン
スイッチ

産業用
インバーター

コンベアー前進
（モーター正転）

光電
センサー

ɹిثػࢠऩೲέースͷϩーσΟϯάγーέϯスճ࿏ྫ

�����1-Cͷೖग़ྗճ࿏�

�����ϥμーϓϩάϥϜ�
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1-395ɹٕज़ࢿྉ

ٕज़ࢿྉ

電
池

電
池

スイッチが押されて
いないときランプは
消えています。

接点が閉じて
ランプが点灯します。

スイッチが押されると

手を離すと

ɹモーϝϯタϦーಈ࡞ͷԡ͠ボタϯスΠονʹΑΔϥϯϓ౮ճ࿏

電
池電

池

電
池

電
池

注2 ： オルタネイト機構は、一般的にカム方式が用いられ、押すごとにカムが回転し、接点のON、OFFを交互に繰返します。

スイッチが押されて
いないときランプは
消えています。

接点が閉じて
ランプが点灯します。

接点は閉じたままで、
ランプは点灯し続けます。

スイッチが押されると

もう一度押して

手
を
離
す
と

手
を
離
し
て
も

スイッチの動作は、モーメンタリー動作とオルタネイト動作の二つに大別されます。押しボタンスイッチでは、
押しボタンを押している間だけ接点が閉じてON、手を離すとOFFするものをモーメンタリー動作といい、
手を離しても、もう一度押し直すまでONを続けるものをオルタネイト動作といいます。例えば自動車の
ハザードランプのスイッチなどに使用されています。
オルタネイト動作のスイッチは、危険状態を招かない機能に限って使用することができます（注1）。
機械装置の起動などには一般的に使用しません。
注1 ： 「JIS B9960 -1 機械類の安全性-機械の電気装置-第1部：一般要求事項」をご確認ください。

オルタネイト
機構（注2）

ɹΦルタωΠτಈ࡞ͷԡ͠ボタϯスΠονʹΑΔϥϯϓ౮ճ࿏

9� Φルタネイトճ࿏
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ٕज़ࢿྉɹ1-396

ٕज़ࢿྉٕज़ࢿྉ

Y1

Y1

M1

M1

M2

Y1

X1

X1

M2

M2

M1

M1

M2

Y1

青色 の補助リレーM1の回路は、出力Y1がOFF
（ランプ消灯）しているときに、押しボタンスイッチが
押されたとき、押されている間だけ、入力X1がONして
自己保持を続ける回路だよ。

緑色の補助リレーM2の回路も、出力Y1がON
（ランプ点灯）しているときに、押しボタンスイッチが
押されたとき、押されている間だけ、入力X1がONして自
己保持を続ける回路だよ。

補助リレーM1とM2は同時に入ることのないように
インターロックを取っているんだ。

橙色のランプを点灯する出力Y1の回路は、
補助リレーM1によって自己保持し、M2によって
解除されるようになっているんだよ。

つまり、出力Y1がOFF（ランプ消灯）のとき、押しボタンが押されると、補助リレーM1によって、Y1がON（ラン
プ点灯）し、Y1がONのとき、押しボタンが押されると、補助リレーM2によって、Y1がOFF（ランプ消灯）する回
路だということだよね。
これが、同じ押しボタンによって、押すたびにランプを点けたり、消したりするオルタネイト動作の回路なんだね。

入力

X1

X2

X3

出力

Y1

Y2

Y3

PLC
0V ＋24V

押しボタン
スイッチ

ランプ

モーメンタリー動作の押しボタンスイッチを使ってオルタネイト動作のランプ回路を作ってみましょう。
この回路は、押しボタンスイッチの接点入力一つで、出力のON/OFFを行うことができます。
ただし、選択状態表示を行なわないと、押しボタンスイッチを見ただけではON/OFFの区別ができないのでご注意ください。

ɹ1-CΛ༻ͨ͠ΦルタωΠτճ࿏

�����1-Cͷೖग़ྗճ࿏�

�����ϥμーϓϩάϥϜ�
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1-397ɹٕज़ࢿྉ

ٕज़ࢿྉ

入力

X1

X2

X3

出力

Y1

Y2

Y3

PLC
0V ＋24V

押しボタン
スイッチ1

ダブル
ソレノイド

エアシリンダー
前進

エアシリンダー
後退

ソレノイド1

ソレノイド2押しボタン
スイッチ2

スピコン

ソレノイド2 ソレノイドソレノイド1 バネ

エア源
エア源

エアシリンダー

この図は、空圧回路といって、
ダブルソレノイドバルブによる
エアシリンダーの動作を表した
ものだよ。

エアシリンダーは、
ソレノイド1に電気を流すと後退、
ソレノイド2に電気を流すと前進
するよ。

ダブルソレノイドバルブと
ロボシリンダーの
コントローラーをPLCに
接続するときのPIOを
比較してみよう。

運転条件は、
押しボタンスイッチ1で後退、
押しボタンスイッチ2で前進
とするよ。

（ソレノイド 1 励磁状態を示す。）
（ソレノイド無励磁状態を示す。）

[ 参考 ]
シングルソレノイドバルブの回路

ɹμϒルιϨϊΠυόルϒΛ༻ͨ͠ΤΞγϦϯμーͷۭѹճ࿏

ɹ1-Cͷೖग़ྗճ࿏

�����μϒルιϨϊΠυόルϒͷ߹�

ロボシリンダーのPIO制御には、 大別するとポジションNo.をバイナリーコード※1で指定して起動信号をONして運
転する方法と、直接ポジションNo.信号をONして運転する方法の二つがあります。直接ポジションNo.信号をONし
て運転する方法を電磁弁モードと呼んでいます。

エアシリンダーは動作方向を電磁弁で切り替えます。電磁弁はソレノイド（電磁コイル）に電気が流れると内部の弁を
動かして、エアの流れを切り替えてエアシリンダーの動作方向を変えます。

電磁弁には様々なタイプがありますが、電磁弁モードのロボシリンダーは、使用頻度の高い2位置5ポートのダブル
ソレノイドバルブ※2と呼ばれる電磁弁と同じラダープログラムで運転を行うことができます。

※1  バイナリーコード　　　　　　　　      ：

※２ 2位置5ポートのダブルソレノイドバルブ ：

2進数で表した数値のこと。ロボシリンダーのコントローラーはポジションNo.を
2進数で入力します。（詳細は、コントローラーの取扱説明書でご確認ください。）
ソレノイドが2つあり、電気を流すソレノイドを切り替えて空気の流れる方向を変えます。電気が切れても、内部
の弁の状態は変化しません。これに対しシングルソレノイドは、電気が切れるとバネによって内部の弁が元の
位置に戻り、エアシリンダーの動作方向が変わります。（下のエアシリンダーの空圧回路図をご参照ください。）

10� ロボシリンダーのPIO੍ޚ（ి࣓หモーυ）
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ٕज़ࢿྉɹ1-398

ٕज़ࢿྉٕज़ࢿྉ

X1

X2

Y1

Y2

X2

X1

Y2

Y1

Y1

Y2

回路は、ロボシリンダーもエアシリンダーも
同じで、押しボタンスイッチ1が押されると、
入力X1がONし出力Y2の回路をOFFした後、出
力Y1は青色 の回路によって自己保持され、
ロボシリンダー（エアシリンダー）は
後退するんだ。

また、押しボタンスイッチ2が押されたときは、
入力X2がONし出力Y1の回路をOFFした後、出
力Y2は緑色の回路によって自己保持され、
ロボシリンダー（エアシリンダー）は
前進するんだ。

入力

X1

X2

X3

出力

Y1

Y2

Y3

PLC
0V ＋24V

ST0

ST1

＋24V

電源

押しボタン
スイッチ1

ロボシリンダー
前進

後退

ロボシリンダー
後退

前進

ロボシリンダー
コントローラー

押しボタン
スイッチ2

ロボシリンダーの
コントローラーに電源を接続
する以外は、
信号線の数が
ダブルソレノイドバルブと
同じだね。（注）

あれ？
ラダープログラムは、1つしかないけど
ロボシリンダーもエアシリンダーも
同じなの？

その通り！
ロボシリンダーもエアシリンダーも、
同じラダープログラムになるんだ。
だから、エアシリンダーを
ロボシリンダーに置き換えるときは、
プログラム変更はしなくていいんだよ。

（注） ロボシリンダーのPIOの配線は、フラットケーブルです。信号線の割付けおよび電源接続方法の詳細は
　    「ロボシリンダーコントローラーの取扱説明書」でご確認ください。

ɹϥμーϓϩάϥϜ

�����ϩボγϦϯμーͷίϯτϩーϥーͷ߹�
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1-399ɹٕज़ࢿྉ

ٕज़ࢿྉ��ʵҰൠʵٕज़ࢿྉ��ʵҰൠʵ
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�ʢ�ʣ4*୯Ґ� � ิ、ຊ୯Ґجʢ4*ʣのதのܥ୯Ґࡍࠃ ॿ୯Ґٴͼཱ୯Ґの૯শ。� �

� � � ʵɹجຊ୯Ґɹ表�にࣔすものをجຊ୯Ґとする。� � � � � �

� � � ʵɹิॿ୯Ґɹ表�にࣔすものをิॿ୯Ґとする。� � � � � �

� � � ʵɹཱ୯Ґɹجຊ୯Ґٴͼิॿ୯Ґを༻いてతなํ法Ͱʢ法・আ法のֶ記߸を

� � � ɹɹってʣ表される୯Ґをཱ୯Ґとする。な͓、ݻ༗の໊শをもཱͭ୯Ґは、表�による。

ද1�  جຊ୯Ґ

ද2�  ิॿ୯Ґ

ද3�  ཱ୯Ґͷྫ ද4ɽ  ݻ༗ͷ໊শΛもཱͭ୯Ґ

ɹ+*4 ;����ʢ����ʣΑΓൈਮ*4 ܥ୯Ґࡍࠃ

ํ͍ͼͦͷٴ୯Ґ系（S*）ࡍࠃ ˙

ྔ ୯Ґͷ໊শ ୯Ґه߸ ఆٛ
͞ メʔτϧ N メʔτϧɺ���������ͷ�ඵͷؒ࣌ʹޫ͕ਅۭதΛΘΔߦఔͷ͞ɻ
࣭ྔ ΩϩάϥϜ LH ΩϩάϥϜɺʢॏྔͰྗͰͳ͍ʣ࣭ ྔͷ୯ҐͰ͋ͬͯɺͦ ΕࡍࠃΩϩάϥϜثݪͷ࣭ྔʹ͍͠ɻ

ؒ࣌ ඵ T ඵɺηγϜ���ͷࢠݪͷجఈঢ়ଶͷೋͭͷඍࡉ४ҐͷؒͷભҠʹରԠ͢Δ์ࣹͷ
����������पظͷܧଓؒ࣌ɻ

ిྲྀ ΞンϖΞ "
ΞンϖΞɺਅۭதʹ�メʔτϧͷִؒͰฏߦʹஔ͍ͨɺແݶʹখ͍͞ԁܗஅ໘ੵΛ༗͢Δແݶʹ͍�ຊ
ͷઢঢ়ಋମͷͦΕͧΕΛྲྀΕɺ͜ ΕΒͷಋମͷ͞�メʔτϧ͝ͱʹ�̫ ����χϡʔτンͷྗΛٴ΅͠߹
͏ෆมͷిྲྀɻ

ྗֶԹ έϧϏン , έϧϏンɺਫͷࡾॏͷྗֶԹͷ������ͷ�ɻ

࣭ྔ Ϟϧ NPM
Ϟϧɺ�����ΩϩάϥϜͷૉ��ͷதʹଘ͢ࡏΔࢠݪͷͱ͍͠ͷཁૉཻࢠຢཁૉཻࢠͷू߹
ମʢ͕໌֬ʹ͞ΕͨͷʹݶΔɻʣͰߏ͞Εͨܥͷ࣭ྔͱ͠ ɺཁૉཻࢠཁૉཻࢠͷू߹ମΛಛఆ
Δɻ͢༺ͯ͠

ޫ Χンσϥ DE Χンσϥɺप���̫ ����ϔϧπͷ୯৭์ࣹΛ์ग़͠ɺॴఆͷํʹ͓͚Δͦͷ์ࣹڧ͕���
ͷ�ņϫοτຖステϥδΞンͰ͋Δޫݯͷɺͦ ͷํʹ͓͚Δޫɻ

ྔ ୯Ґͷ໊শ ୯Ґه߸ ఆٛ
ฏ໘֯ ϥδΞン SBE ϥδΞンɺԁͷप্Ͱͦͷܘͷ͞ʹ͍͠͞ͷހΛΓऔΔ�ຊͷܘͷؒʹؚ·ΕΔฏ໘֯ɻ

ཱମ֯ ステϥδΞン TS ステϥδΞンɺٿͷத৺Λͱ͠ ɺͦ ͷٿͷܘΛҰลͱ͢Δਖ਼ํܗͷ໘ੵͱ͍͠໘ੵΛͦͷٿͷ
ද໘্ͰΓऔΔཱମ֯ɻ

ྔ ୯Ґͷ໊শ ୯Ґه߸
໘ੵ ฏํメʔτϧ N�

ମੵ ཱํメʔτϧ N�

͞ メʔτϧຖඵ N�T
Ճ メʔτϧຖඵຖඵ N�T�

 ຖメʔτϧ Nʵ�

ີ ΩϩάϥϜຖཱํメʔτϧ LH�N�

ిྲྀີ ΞンϖΞຖฏํメʔτϧ "�N�

࣓քͷ͞ڧ ΞンϖΞຖメʔτϧ "�N
ʢ࣭ྔͷʣೱ Ϟϧຖཱํメʔτϧ NPM�N�

ൺମੵ ཱํメʔτϧຖΩϩάϥϜ N��LH
ً Χンσϥຖฏํメʔτϧ DE�N�

ྔ ୯Ґͷ໊শ ୯Ґه߸ ຊ୯Ґए͘͠ิॿ୯ҐʹΑΔج
ཱํຢଞͷཱ୯ҐʹΑΔཱํ

प ϔϧπ )[ �)[́ �T��

ྗ χϡʔτン / �/ʹ�LHɾN�T�

ѹྗɺԠྗ ύスΧϧ 1B �1B́ �/�N�

ΤωϧΪʔ
ɺྔࣄ δϡʔϧ + �+́ �/ɾN

ņɺࣄ
ಈྗɺి ྗ ϫοτ 8 �8ʹ�+�T

ిՙɺి ྔؾ Ϋʔϩン $ �$ʹ�"ɾT
ిҐɺి Ґࠩ
ిѹɺྗిى Ϙϧτ 7 �7ʹ�+�$

੩ి༰ྔ
Ωϟύγλンス ϑΝϥυ ' �'́ �$�7

߅ؾి ΦʔϜ Њ �Њ́ �7�"
ίンμΫλンス δʔメンス 4 �4ʹ�Њ��

࣓ଋ Σʔό 8C �8Ć �7ɾT
࣓ଋີ
༠ಋؾ࣓ テスϥ 5 �5ʹ�8C�N�

ΠンμΫλンス ϔンϦʔ ) �)ʹ�8C�"
ηϧγスԹ ηϧγス�ຢ ˆ �Ú 5ʵ5P

ޫଋ ϧʔメン MN �MNʹ�DEɾTS
র ϧΫス MY �MÝ �MN�N�

HP リンク _ٕज़ࢿྉҰൠ _先頭 P
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���4*୯Ґの��のഒ

�ʢ�ʣ接಄ޠ� 4*୯Ґの��のഒをߏするたΊのഒ、接಄ޠの໊শٴͼ接಄ޠの記߸は、表�による。

̐ɽ��4*୯Ґにؚまれない୯Ґの扱い

� 4*にؚまれない୯ҐͰあるが、࣮ ༻্ॏཁͰあるのͰ、表�にࣔす୯Ґは4*୯Ґとซ༻する。

̑ɽ��ͦ のଞ

ද5�  接಄ޠ

ද6ɽ  S*୯Ґͱซ用͢Δ୯Ґ

ද7ɽ  ओͳS*୯Ґͷࢉද

ഒ 接಄ޠ ߸ه ഒ 接಄ޠ ߸ه ഒ 接಄ޠ ߸ه
���� ΤΫα & ��� ϔΫτ I ���� ナϊ O
���� ϖλ 1 ��� σΧ EB ����� ϐί Q
���� テϥ 5 ���� σγ E ����� ϑΣϜτ G
��� ΪΨ ( ���� ηンν D ����� Ξτ B
��� メΨ . ���� ϛϦ N
��� Ωϩ L ���� ϚΠΫϩ Ж

ྔ ୯Ґͷ໊শ ୯Ґه߸ ఆٛ ྔ ୯Ґͷ໊শ ୯Ґه߸ ఆٛ

ɹؒ࣌
 NJO �NJÓ ��T

ฏ໘֯
 ˃ �˃́ʢК����ʣSBE

࣌ I �Í ��NJO  ˄ �˄́ʢ����ʣ˃
 E �É ��I ඵ ˅ �˅́ʢ����ʣ˄

ମɹੵ Ϧοτϧ Mɺ- �Ḿ �EN� ࣭ɹྔ τン U �Ú ���LH

ྔ S*୯Ґ ॏྔ୯Ґ
（ैདྷ用͞Ε͍ͯͨ୯Ґ） ॏྔ୯ҐˠS*୯Ґ S*୯Ґˠ動୯Ґ

࣭ɹྔ LH U（トン） 1Ú 103LH 1LHʹ103U

ྗ N（ニϡートン）
ʤLHɾN/s2ʥ

LHG（ॏྔΩログラϜ）
EyO（ダイン）

1LHǴ ���06 65 N
1EyO�10-5N

1Nʹ0�101 �72 LHG
1N�105EyO

トルク NɾN（ニϡートン
ϝートル） LHGɾN 1LHGɾN����06 65 NɾN 1NɾN�0�101 �72 LHGɾN

ѹɹྗ 1B（ύスカル）
ʤN/N2ʥ

LHG/DN2

NNAR（NNH2O）
NNHH（5PSS）
CBS（バール）

1LHG/DN2����06 65 ʷ 1041B
1NNAR����06 65 1B
1NNHH�133�322 1B

1CBS�1051B

11B�1�01� 72 ʷ 10-5LHG/DN2

11B�0�101 �72NNAR
11B�7�500 6 ʷ 10-2 NNHH

11B�10-5CBS

応ɹྗ 1B（ύスカル）
ʤN/N2ʥ LHG/NN2 1LHG/NN2����06 65 ʷ 1041B 11B�1�01� 72 ʷ 10-7LHG/NN2

仕ࣄɺ
エωルΪーɺ

ྔɺエンタルピɺ
電ྗྔ

+（ジϡール）
ʤNɾNʥ

LDBM
LHGɾN
LWɾI

1LDBM�4�1�6 05 L+
1LHGɾN����06 65+
1LWɾI�3�6 ʷ 104+

1L+�0�23� LDBM
1+�0�101 �72 ʷ LHGɾN
1+�(1/3�6) ʷ 10-5LWɾI

ྲྀྔɺ動ྗɺ
電ྗ

W（ϫット）
ʤ+/sʥ

LDBM/I
LHGɾN/s

1s（അྗɺϝートルഅྗ）

1LDBM/I�1�163W
1LHGɾN/s����06 65W

11s�7�355 ʷ 102W

1W�0��5� � LDBM/I
1W�0�101 �72LHGɾN/s
1W�1�35� 6 ʷ 10-21s

ྲྀີ W/N2 LDBM/IɾN2 1LDBM/IɾN2�1�163W/N2 1W/N2�0��5� � LDBM/IɾN2

༰ྔ +/, LDBM/ˆ 1LDBM/ˆ �4�1�6 05L+/, 1L+/,�0�23� LDBM/ˆ

ൺɹ +/（LHɾ,） LDBM/LHɾˆ 1LDBM/LHɾˆ �4�1�6 05 L+/(LHɾ,) 1L+/(LHɾ,)�0�23� LDBM/LHɾˆ

ൺエンタルピ +/LH LDBM/LH 1LDBM/LH�4�1�6 05 L+/LH 1L+/LH�0�23� LDBM/LH

ಋ W/（Nɾ,） LDBM/ɾIɾˆ 1LDBM/NɾIɾˆ �1�163W/(Nɾ,) 1W/(Nɾ,)�0��5� � LDBM/NɾIɾˆ

通ա
ಋ W/（N2ɾ,） LDBM/N2ɾIɾˆ 1LDBM/N2ɾIɾˆ �1�163W/(N2ɾ,) 1W/(N2ɾ,)�0��5� � LDBM/N2ɾIɾˆ

Թɹ ,（έルϏン） （̂ηルシス） 5ʤ,ʥ�Uʤˆʥ�273�15 Uʤˆʥ�5ʤ,ʥ-273�15

ʤඋߟʥ	 （1）	ຊදͰLDBMྔܭ๏ΧロリーΛ࠾用͠ ͍ͯΔ߹͕ Γ͋·͢ ɻࡍࠃΧロリーͰ1LDBM�4�186	8	L+ͱͳΓ·͢ ɻ
	 （2）	࣭ ɿྔ1LH（SI୯Ґ）�1/��806	65	̺ ̶̵ɾT2/N（ॏྗ୯Ґ）
	 	 ॏ ɿྔ1LHG（ॏྗ୯Ґ）���806	65	LHɾN�T2（SI୯Ґ）
	 	 ඪ४େؾѹɿ�60NN)H（ॏྗ୯Ґ）�101	325	PB（SI୯Ґ）
	 	 1ຊྫྷౚトンɿ3	320LDBM/I（ॏྗ୯Ґ）�3�816LW（SI୯Ґ）
	 	 1ถ（੍ࠃ）ྫྷ ౚトンɿ3	024LDBM/I（ॏྗ୯Ґ）�3�15�LW（SM୯Ґ）
	 （3）	ຊॻͰैདྷ୯Ґͱ͠ ͯɺॏ ʤྔLHGʥͷΘΓʹ ࣭ ʤྔLHʥΛͯͬ දࣔ͞ Εͯ ·͍͢ ɻ
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Կެࠩͷਤࣔํ๏ɹ+*4 #����ʢ����ʣΑΓൈਮز

߸هԿެࠩͷछྨͱͦͷز ˙

ެࠩͷछྨ ಛੑه߸ ެࠩҬͷఆٛ ਤࣔྫͱղऍ

ঢ়ެࠩܗ

ਅެࠩ

П̓

ެࠩͷલʹه߸ПΛ͢ه
Δͱɺެ ࠩҬܘUͷԁʹ
Α੍ͬͯ͞نΕΔɻ

П����
ެࠩΛద༻͢Δԁͷ࣮ࡍͷ
ʢͨ͠ݱ࠶ʣ࣠ ઢɺܘ����
ͷԁެࠩҬͷதʹͳ͚Ε
ͳΒͳ͍ɻ

ฏ໘ެࠩ ̓ ެࠩҬɺڑU͚ͩΕͨฏ
ΕΔɻ੍͞نೋฏ໘ʹΑͬͯߦ

���� ʣද໘ɺͨ͠ݱ࠶ͷʢࡍ࣮
����͚ͩΕͨฏߦೋฏ໘
ͷؒʹͳ͚ΕͳΒͳ͍ɻ

ਅԁެࠩ
̓ ରশͱ͢Δԣஅ໘ʹ͓͍ͯɺ

ެࠩҬಉ࣠ͷೋͭͷԁʹ
Α੍ͬͯ͞نΕΔɻ

����

ԁٴͼԁ͍͢ͷද໘ͷҙ
ͷԣஅ໘ʹ͓͍ͯɺ࣮ ࠶ͷʢࡍ
ܘͷઢํܘʣͨ͠ݱ
௨ڞͰ����͚ͩΕͨڑ
ฏ໘্ͷಉ࣠ͷೋͭͷԁͷؒ
ʹͳ͚ΕͳΒͳ͍ɻ

ԁެࠩ

U ެࠩҬɺڑU͚ͩΕͨಉ
࣠ͷೋͭͷԁʹΑ੍ͬͯن
͞ΕΔɻ

���
ʣԁද໘ͨ͠ݱ࠶ͷʢࡍ࣮
ɺڑܘͰ���͚ͩΕͨ
ಉ࣠ͷೋͭͷԁͷؒʹͳ͚
ΕͳΒͳ͍ɻ

ઢͷྠֲެࠩɿ
σʔλϜʹؔ࿈
͠ͳ͍ઢͷྠֲ
ެࠩ

ʢ*40�����ʣ

ПU

ެࠩҬɺܘUͷ֤ԁͷೋͭ
ͷแབྷઢʹΑ੍ͬͯ͞نΕɺͦ
ΕΒͷԁͷத৺ཧతʹਖ਼
֬ͳزԿֶܗঢ়Λͭઢ্ʹ
Ґஔ͢Δɻ

�����ʷ�3

3

ΔӨ͚͓ʹΕͨํࣔ͞ࢦ
໘ʹฏߦͳ֤அ໘ʹ͓͍ͯɺ
ʣྠͨ͠ݱ࠶ͷʢࡍ࣮ ֲઢ
����ͷɺͦܘ ͯͦ͠ΕΒͷԁ
ͷத৺ཧతͳزԿֶܗঢ়
Λͭઢ্ʹҐஔ͢Δԁͷೋ
ͭͷแབྷઢͷؒʹͳ͚Εͳ
Βͳ͍ɻ

໘ͷྠֲެ ɿࠩ
σʔλϜʹؔ࿈
͠ͳ͍໘ͷྠֲ

ެࠩ
ʢ*40�����ʣ

4ПU

ެࠩҬɺܘUͷ֤ٿͷೋͭ
ͷแབྷઢʹΑ੍ͬͯ͞نΕɺͦ
ΕΒͷٿͷத৺ཧతʹਖ਼
֬ͳزԿֶܗঢ়Λͭઢ্ʹ
Ґஔ͢Δɻ

����

43

ܘʣද໘ͨ͠ݱ࠶ͷʢࡍ࣮
����ͷɺͦ ΕΒͷٿͷத৺͕
ཧతͳਖ਼֬ͳزԿֶܗঢ়Λ
ͭද໘্ʹҐஔ͢Δ֤ٿͷ
แབྷ໘ͷؒʹͳ͚ΕͳΒͳ
͍ɻ

ެࠩҬͷఆٛཝͰ用͍͍ͯΔઢɺ࣍ͷҙຯΛද͠ ͍ͯΔɻ
ଠ͍࣮ઢຢഁઢ	ɿ	ܗମ
ଠ͍Ұઢ	ɿ	σータϜ
ެࠩҬ	ɿ	ઢຢഁઢ࣮͍ࡉ
中৺ઢ	ɿ	ઢҰ͍ࡉ
ิͷӨ໘ຢஅ໘	ɿ	ઢೋ͍ࡉ
ଠ͍ೋઢ	ɿ	ิͷӨ໘ຢஅ໘ͷܗମͷӨ
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߸هԿެࠩͷछྨͱͦͷز ˙

ެࠩͷछྨ ಛੑه߸ ެࠩҬͷఆٛ ਤࣔྫͱղऍ

ެࠩ࢟

ฏߦެࠩ

��σʔλϜઢʹؔ࿈ͨ͠ઢͷฏߦެࠩ

σʔλϜ̖
σʔλϜ̗

̓ ެࠩҬɺڑU͚ͩΕͨฏ
ΕΔɻ੍͞نೋฏ໘ʹΑͬͯߦ
ͦΕΒͷฏ໘σʔλϜʹฏ
Δɻ͋ʹΕͨํࣔ͞ࢦͰɺߦ

̗ ̖

̗̖��� ʣ࣠ͨ͠ݱ࠶ͷʢࡍ࣮ ઢɺ���
͚ͩΕɺσʔλϜ࣠ઢ"ʹ
ฏߦͰɺࣔ͞ࢦΕͨํʹ͋
Δฏߦೋฏ໘ͷؒʹͳ͚Ε
ͳΒͳ͍ɻ

П
U

͠ɺެ ࠩͷલʹه߸П͕
ΕΔͱɺެ͞ه ࠩҬσʔλϜ
ʹฏߦͳܘUͷԁʹΑͬͯ
ΕΔɻ੍͞ن

"П����

̖

ʣ࣠ͨ͠ݱ࠶ͷʢࡍ࣮ ઢɺ
σʔλϜ࣠ઢ"ʹฏߦͳ
ʹ����ͷԁެࠩҬͷதܘ
ͳ͚ΕͳΒͳ͍ɻ

��σʔλϜฏ໘ʹؔ࿈ͨ͠ઢͷฏߦެࠩ

σʔλϜ̗

̓ ެࠩҬɺڑU͚ͩΕɺ
σʔλϜฏ໘#ʹฏߦͳฏߦ
ೋฏ໘ʹΑ੍ͬͯ͞نΕΔɻ

̗

̗���� ʣ࣠ͨ͠ݱ࠶ͷʢࡍ࣮ ઢɺ
����͚ͩΕɺσʔλϜฏ໘
#ʹฏߦͳฏߦೋฏ໘ͷؒʹ
ͳ͚ΕͳΒͳ͍ɻ

֯ެࠩ

��σʔλϜ࣠ઢʹؔ࿈ͨ͠ઢͷ֯ެࠩ

̓ ެࠩҬɺڑU͚ͩΕɺ
σʔλϜฏ໘#ʹฏߦͳฏߦ
ೋฏ໘ʹΑ੍ͬͯ͞نΕΔɻ

"����

̖

ʣ࣠ͨ͠ݱ࠶ͷʢࡍ࣮ ઢɺ
����͚ͩΕɺσʔλϜ࣠
ઢ"ʹ֯ͳฏߦೋฏ໘ͷؒ
ʹͳ͚ΕͳΒͳ͍ɻ

��σʔλϜฏ໘ʹؔ࿈ͨ͠ઢͷ֯ެࠩ

П̓

σʔλϜ̖

ެࠩͷલʹه߸П͕͞ه
ΕΔͱɺެ ࠩҬσʔλϜʹ
֯ͳܘUͷԁʹΑ੍ͬͯن
͞ΕΔɻ

"П���

̖

ԁͷ࣮ࡍͷʢͨ͠ݱ࠶ʣ࣠ ઢ
ɺσʔλϜ࣠ઢ"ʹ֯ͳ
ܘ���ͷԁެࠩҬͷதʹ
ͳ͚ΕͳΒͳ͍ɻ

ެࠩࣼ

��σʔλϜฏ໘ʹؔ࿈ͨ͠ઢͷࣼެࠩ

U

Ћ

σʔλϜ̖

ެࠩҬɺڑU͚ͩΕɺ
σʔλϜʹରͯ͠ࢦఆ͞Εͨ
֯Ͱ͍ͨฏߦೋฏ໘ʹ
Α੍ͬͯ͞نΕΔɻ

"

"���� ��˃

ʣ࣠ͨ͠ݱ࠶ͷʢࡍ࣮ ઢɺޓ
͍ʹ֯ͳσʔλϜ"ٴ�ͼ
σʔλϜ#ʹ֯ͰɺσʔλϜ
ฏ໘"ʹରͯ͠ཧతʹਖ਼֬
ʹ�� ɺ����͚ͩΕ͖ͨ˃
ฏߦೋฏ໘ͷؒʹͳ͚Εͳ
Βͳ͍ɻ

��σʔλϜฏ໘ʹؔ࿈ͨ͠ฏ໘ͷࣼެࠩ

U

Ћ

σʔλϜ̖

ެࠩҬɺڑU͚ͩΕɺ
σʔλϜʹରͯ͠ࢦఆ͞Εͨ
֯Ͱ͍ͨฏߦೋฏ໘ʹ
Α੍ͬͯ͞نΕΔɻ

"����

��˃

"

ʣද໘ɺͨ͠ݱ࠶ͷʢࡍ࣮
����͚ͩΕɺσʔλϜฏ໘
"ʹରͯ͠ཧతʹਖ਼֬ʹ
�� ೋฏ໘ͷؒߦฏͨࣼ͠˃
ʹͳ͚ΕͳΒͳ͍ɻ
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Կެࠩͷਤࣔํ๏ɹ+*4 #����ʢ����ʣΑΓൈਮز

߸هԿެࠩͷछྨͱͦͷز ˙

ެࠩͷछྨ ಛੑه߸ ެࠩҬͷఆٛ ਤࣔྫͱղऍ

Ґஔެࠩ

Ґஔެࠩ

��ઢͷҐஔެࠩ

σʔλϜ̘ σʔλϜ̖

П̓

σʔλϜ̗

ެࠩʹه߸П͕͚ΒΕͨ
߹ʹɺެ ࠩҬܘU�ͷԁ
ʹΑ੍ͬͯ͞نΕΔɻͦ ͷ࣠
ઢɺσʔλϜ$ɺ"ٴͼ#ʹؔ
ͯ͠ཧతʹਖ਼֬ͳੇ๏ʹ
ΑͬͯҐஔ͚ΒΕΔɻ

�

��

"

$
#

#"$П����
ʣ࣠ͨ͠ݱ࠶ͷʢࡍ࣮ ઢɺͦ
ͷ݀ͷ࣠ઢ͕σʔλϜฏ໘$ɺ
ͼ#ʹؔͯ͠ཧతʹਖ਼ٴ�"
֬ͳҐஔʹ͋Δܘ����ͷ
ԁެࠩҬͷதʹͳ͚Εͳ
Βͳ͍ɻ

ಉ৺ެࠩٴͼ
ಉ࣠ެࠩ

ПU

σʔλϜ"

ެࠩʹه߸П͕͚ΒΕͨ
߹ʹɺެ ࠩҬɺܘUͷ
ԁʹΑ੍ͬͯ͞نΕΔɻԁެܗ
ࠩҬͷத৺ɺσʔλϜ"ʹҰ
க͢Δɻ ֤ԣஅ໘

"

" "

"П���

֎ଆͷԁͷ࣮ࡍͷʢͨ͠ݱ࠶ʣ
த৺ɺσʔλϜԁ"ʹಉ৺ͷ
ܘ���ͷԁͷதʹͳ͚Ε
ͳΒͳ͍ɻ

ПU

ެࠩʹه߸П͕͚ΒΕͨ
߹ʹɺެ ࠩҬɺܘUͷ
ԁʹΑ੍ͬͯ͞نΕΔɻԁ
ެࠩҬͷ࣠ઢɺσʔλϜ"ʹ
Ұக͢Δɻ

#"

ПП П

"�#П����
ଆͷԁͷ࣮ࡍͷʢ͠ݱ࠶
ͨʣ࣠ ઢɺڞ௨σʔλϜ࣠
ઢ"ʵ#ʹಉ࣠ͷܘ����ͷ
ԁެࠩҬͷதʹͳ͚Εͳ
Βͳ͍ɻ

ରশެࠩ
ʢத৺ฏ໘ͷର
শެࠩʣ

U
U�
� ެࠩҬɺU͚ͩΕɺσʔλϜ

ʹؔͯ͠த৺ฏ໘ʹରশͳฏ
ΕΔɻ੍͞نೋฏ໘ʹΑͬͯߦ

" "����
ʣத৺ฏ໘ͨ͠ݱ࠶ͷʢࡍ࣮
ɺσʔλϜத৺ฏ໘"ʹରশ
ͳ����͚ͩΕͨฏߦೋฏ
໘ͷؒʹͳ͚ΕͳΒͳ͍ɻ

ৼΕެࠩ

ԁपৼΕެࠩ

��ԁपৼΕެࠩ�ɻ �ํܘ

ԣஅ໘ެ͖ࠩܗମ U

ެࠩҬɺ͕ܘU͚ͩΕɺ
σʔλϜ࣠ઢʹҰக͢Δಉ
࣠ͷೋͭͷԁͷ࣠ઢʹ֯ͳ
ҙͷԣஅ໘ʹ੍͞نΕ
Δɻ #"

"�#���
ʣԁपৼΕͨ͠ݱ࠶ͷʢࡍ࣮
ɺڞ௨σʔλϜ࣠ઢ"ʵ#
ͷ·ΘΓʹ�ճసͤ͞Δؒʹɺ
ҙͷԣஅ໘ʹ͓͍ͯ���Ҏ
ԼͰͳ͚ΕͳΒͳ͍ɻ

��ԁपৼΕެࠩ�ɻ ํ࣠�

ެࠩҬ

U
U

ެࠩҬɺͦ ͷ࣠ઢ͕σʔλ
ϜʹҰக͢Δԁஅ໘ʹ͋
ΔU͚ͩΕͨೋͭͷԁʹΑͬ
ͯҙͷํܘͷҐஔͰن
੍͞ΕΔɻ %

%���
σʔλϜ࣠ઢ%ʹҰக͢Δ
ԁ࣠ʹ͓͍ͯɺ࣠ ͷ࣮ํ
ʣઢ���Εͨ͠ݱ࠶ͷʢࡍ
ͨɺೋͭͷԁͷؒʹͳ͚Ε
ͳΒͳ͍ɻ

શৼΕެ ɿࠩ
ԁपํͷશৼ

Εެࠩ

U

ެࠩҬɺU͚ͩΕɺͦ ͷ࣠
ઢσʔλϜʹҰகͨ͠ೋͭ
ͷಉ࣠ԁʹΑ੍ͬͯ͞نΕ
Δɻ

#"

"�#���
���ʣද໘ɺͨ͠ݱ࠶ͷʢࡍ࣮
ͷܘͷࠩͰɺͦ ͷ࣠ઢ͕ڞ
௨σʔλϜ࣠ઢ"ʵ#ʹҰக
͢Δಉ࣠ͷೋͭͷԁͷؒʹ
ͳ͚ΕͳΒͳ͍ɻ
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Ճੇ๏ͷී௨ڐ༰ࠩɹ+*4 #����ɼ#����ʢ����ʣΑΓൈਮ

˙ ී通ڐ༰ࠩ
1�  ໘औΓ෦Λআ͘͞ੇ๏ʹ対͢Δڐ༰ࠩ

2�  ໘औΓ෦ͷ͞ੇ๏（͔ͲͷؙΈٴͼ
͔Ͳͷ໘औΓੇ๏）ʹ 対͢Δڐ༰ࠩ

4�  ֯ͷී通ެࠩ

6�  ਅٴͼฏ໘ͷී通ެࠩ

5�  ԁपৼΕͷී通ެࠩ

3�  ֯ੇ๏ͷڐ༰ࠩ

୯ҐɿNN

୯ҐɿNN

୯ҐɿNN

୯ҐɿNN

୯ҐɿNN

˞0�5NNະຬͷج४ੇ๏ʹର͠ ͯɺͦ ͷج४ੇ๏ʹ続͚ͯڐ༰ࠩΛݸʑʹࣔ͢ࢦΔɻ

˞0�5NNະຬͷج४ੇ๏ʹର͠ ͯɺͦ ͷج४ੇ๏ʹ続͚ͯڐ༰ࠩΛݸʑʹࣔ͢ࢦΔɻ

ެࠩڃ ४ੇ๏ͷ۠ج

߸ɹه આɹ໌
���Ҏ্˞

�ҎԼ
�Λ͑
�ҎԼ

�Λ͑
��ҎԼ

��Λ͑
���ҎԼ

���Λ͑
���ҎԼ

���Λ͑
����ҎԼ

����Λ͑
����ҎԼ

����Λ͑
����ҎԼ

༰ࠩڐ
̵ ਫ਼ڃ ʶ���� ʶ���� ʶ��� ʶ���� ʶ��� ʶ��� ʶ��� �
N தڃ ʶ��� ʶ��� ʶ��� ʶ��� ʶ��� ʶ��� ʶ��� ʶ�
D ڃૈ ʶ��� ʶ��� ʶ��� ʶ��� ʶ��� ʶ� ʶ� ʶ�
W ڃૈۃ � ʶ��� ʶ� ʶ��� ʶ��� ʶ� ʶ� ʶ�

ެࠩڃ ४ੇ๏ͷ۠ج

߸ɹه આɹ໌
���Ҏ্˞

�ҎԼ
�Λ͑
�ҎԼ

�Λ͑
Δͷ

༰ࠩڐ
̵ ਫ਼ڃ

ʶ��� ʶ��� ʶ�
N தڃ
D ڃૈ

ʶ��� ʶ� ʶ�
W ڃૈۃ

ެࠩڃ

͍ํͷลͷݺͼ͞ͷ۠

���ҎԼ ���Λ͑
���ҎԼ

���Λ͑
����ҎԼ

����Λ͑
����ҎԼ

֯ެࠩ
) ��� ��� ��� ���
, ��� ��� ��� �
- ��� � ��� �

ެࠩڃ

ͼ͞ͷ۠ݺ

��ҎԼ ��Λ͑
��ҎԼ

��Λ͑
���ҎԼ

���Λ͑
���ҎԼ

���Λ͑
����ҎԼ

����Λ͑
����ҎԼ

ਅެࠩٴͼฏ໘ެࠩ
) ���� ���� ��� ��� ��� ���
, ���� ��� ��� ��� ��� ���
- ��� ��� ��� ��� ��� ���

ެࠩڃ ԁपৼΕެࠩ
) ���
, ���
- ���

ެࠩڃ 対ͱ͢Δ֯ͷ͍ํͷลͷ （͞NN）ͷ۠

߸ɹه આɹ໌
��ҎԼ ��Λ͑

��ҎԼ
��Λ͑
���ҎԼ

���Λ͑
���ҎԼ

���Λ
͑Δͷ

༰ࠩڐ
̵ ਫ਼ڃ

ʶ�˃ ʶ��� ʶ��� ʶ��� ʶ��
N தڃ
D ڃૈ ʶ� �˃��� ʶ�˃ ʶ��� ʶ��� ʶ���
W ڃૈۃ ʶ�˃ ʶ�˃ ʶ�˃ ʶ��� ʶ���
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ɹ+*4 ;����ΑΓൈਮ߸هͼٴૉͷ໊শݩԽֶ ߸ه୯Ґ・߸هྔ

˙ Խֶݩૉͷ໊শٴͼه߸

߸هɾ୯Ґ߸هྔ ˙

߸൪ࢠݪ ૉ໊ݩ ߸هૉݩ ߸൪ࢠݪ ૉ໊ݩ ߸هૉݩ ߸൪ࢠݪ ૉ໊ݩ ߸هૉݩ
� ਫૉ ) �� ΫϦϓτン ,S �� ϧテνϜ -V
� ϔϦϜ )F �� ϧϏδϜ 3C �� ϋϑχϜ )G
� ϦνϜ -J �� スτϩンνϜ 4S �� λンλϧ 5B
� ϕϦϦϜ #F �� ΠοτϦϜ : �� λンάステン 8
� ΄͏ૉ # �� δϧίχϜ ;S �� ϨχϜ 3F
� ૉ $ �� χΦϒ /C �� ΦスϛϜ 0T
� ૉ / �� ϞϦϒσン .P �� ΠϦδϜ *S
� ૉࢎ 0 �� テΫωνϜ 5D �� നۚ 1U
� ;ͬૉ ' �� ϧテχϜ 3 �� ۚ "V
�� ωΦン /F �� ϩδϜ 3I �� ਫۜ )H
�� ナτϦϜ /B �� ύϥδϜ 1E �� λϦϜ 5M
�� ϚάωγϜ .H �� ۜ "H �� Ԗ 1C
�� ΞϧϛχϜ "M �� ΧυϛϜ $E �� ϏスϚス #J
�� ͚͍ૉ 4J �� ΠンδϜ *O �� ϙϩχϜ 1P
�� ΓΜ 1 �� ͣ͢ 4O �� Ξスλνン "U
�� ེԫ 4 �� ΞンνϞン 4C �� ϥυン 3O
�� Ԙૉ $M �� テϧϧ 5 �� ϑϥンγϜ 'S
�� Ξϧΰン "S �� Α͏ૉ * �� ϥδϜ 3B
�� ΧϦϜ , �� Ωηϊン 9F �� ΞΫνχϜ "D
�� ΧϧγϜ $B �� ηγϜ $T �� τϦϜ 5I
�� スΧンδϜ 4D �� όϦϜ #B �� ϓϩτΞΫνχϜ 1B
�� νλン 5J �� ϥンλン -B �� ϥン 6
�� ύナδϜ 7 �� ηϦϜ $F �� ωϓπχϜ /Q
�� ΫϩϜ $S �� ϓϥηΦδϜ 1S �� ϓϧτχϜ 1V
�� ϚンΨン .O �� ωΦδϜ /E �� ΞメϦγϜ "N
�� మ 'F �� ϓϩメνϜ 1N �� ΩϡϦϜ $N
�� ίόϧτ $P �� αϚϦϜ 4N �� όʔΫϦϜ #L
�� χοέϧ /J �� ϢϩϏϜ &V �� ΧϦϗϧχϜ $G
�� ಔ $V �� ΨυϦχϜ (E �� ΞΠンスλΠχϜ &T
�� ѥԖ ;O �� テϧϏϜ 5C ��� ϑΣϧϛϜ 'N
�� ΨϦϜ (B �� δスϓϩγϜ %Z ��� メンσϨϏϜ .E
�� ήϧϚχϜ (F �� ϗϧϛϜ )P ��� ϊʔϕϦϜ /P
�� ͻૉ "T �� ΤϧϏϜ &S ��� ϩʔϨンγϜ -S
�� ηϨン 4F �� πϦϜ 5N
�� षૉ #S �� ΠοテϧϏϜ :C

େจࣈ খจࣈ ಡΈํ 通ৗͷ用్ େจࣈ খจࣈ ಡΈํ 通ৗͷ用్
ϳ Ћ ΞϧϑΝ ֯ɺ Ё Й ΦϛΫϩン
ϴ Ќ ϕʔλ ֯ɺ

Ђ К ύΠ
ԁपʢ�������ʜʣɺ

֯
ʢେจࣈʣੵ ͷه߸ϵ Ѝ ΨンϚ ֯ɺ୯Ґ໘ੵͷॏྔ

ʢେจࣈʣؔ 
϶ Ў σϧλ ඍখมԽɺີ ɺมҐ Ѓ Л ϩʔ ܘɺີ 
Ϸ Џ Τϓγϩン ඍখྔɺͻͣΈ

Є М γάϚ Ԡྗɺඪ४ภࠩɺ
ʢେจࣈʣͷϸ А δʔλ ม

Ϲ Б Πʔλ ม Ѕ Н λ ɺτϧΫؒ࣌ఆɺ࣌
Ϻ В γʔλ ֯ɺԹɺؒ࣌ І О Πϓγϩン
ϻ Г ΠΥʔλ Ї П ϑΝΠ ֯ɺؔ ɺܘ
ϼ Д Χού ճసܘ Ј Р ΧΠ
Ͻ Е ϥϜμ ɺݻ༗ Љ С ϓαΠ ֯ɺؔ 

Ͼ Ж ϛϡʔ ຎࡲ
����ʢϚΠΫϩʣ Њ Т ΦメΨ

֯ʹ�КG
ʢେจࣈʣΦʔϜʹ
୯ҐϿ߅ؾి З χϡʔ ৼಈ

Ѐ И ΫαΠ ม

ʤඋߟʥ	 ͜ͷදɺIS0	31/8ʵ1�80（ཧԽֶٴͼࢠཧֶͷྔͱ୯Ґ）ͷ付ଐॻA（ݩૉͷ໊শͱه߸）ٴͼ
	 IS0	31/�ʵ1�80（ࢠݪཧֶٴͼ֩ཧֶͷྔͱ୯Ґ）ͷ付ଐॻC（์ࣹੑ֩छͷ໊শͱه߸）ʹ ΑΔɻ

ʤඋߟʥ	 ಛ （ʹେจࣈ）ͱ͠ ͨͷҎ֎খจࣈ
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表

ፊ಄ԁப
       К
Vʹ      d2h
       4

       К       h1ʴh2
  ʹ      d2   

       4            2

͍֯͢        h         h
Vʹ      Aʹ     arn
       3         6

Aʹఈ໘ੵ
rʹ内接ԁͷܘ
aʹਖ਼ଟ֯ܗͷลͷ
nʹਖ਼ଟ֯ܗͷลͷ

ףٿ        Кh2

Vʹ       （3rʵh）
        3

       Кh       
  ʹ       （3a2ʴh2）
        6 

aܘ

ପԁମ        4
Vʹ      Кabc
       3

ճసପԁମ（bʹc）
ͷͱ͖ 

       4
Vʹ      Кab2

       3

ପԁ

       К2      a2ʴb2

Vʹ      d2             
       4           2

交ࠥԁப

       К                    d
Vʹ      d2 （ lʴ l ʵ    ）
       4                    3

中ۭԁப（）
       К
Vʹ      h（D2ʵd2）
       4

  Ќth（Dʵt）
  Ќth（dʴt）

ፊ಄͍֯͢
       h
Vʹ      （Aʴaʴ  Aa）
       3

 
A,aʹ྆໘ͷ໘ੵ

ٿ
       2
Vʹ      Кr2h
       3

  ʹ2.0944r2h

ԁ Vʹ2К2Rr2

  ʹ19.739Rr2

       К2

  ʹ      Dd2

       4

  ʹ2.4674Dd2

ԁ͍͢
       К
Vʹ      r2h
       3

  ʹ1.0472r2h

ٿ        4
Vʹ      Кr3ʹ4.1888r3

       3

       К
  ʹ      d3ʹ0.5236d3

       6

ଳٿ

        Кh
Vʹ         （3a2ʴ3b2ʴh2）
         6

୬ܗ ԁप͕ԁހʹ͠ ͍
ኩۂΛͳ ͱ͖͢ 

पғ͕์ઢʹ͠ ͍
ኩۂΛͳ ͱ͖͢ 
Vʹ0.209L（2D2Ddʴ1/4d2）

        КL
Vʹ         （2D2ʴd2）
        12

（ ） h
1

d

hh
2

a

h

h

r

a

a c

b

d

b

a

l

l , d

d t

D

h

h

h

r

D

d

rR

r

h

d

r

a

b

h
d D

l

ۚଐࡐྉͷੑ࣭ʗମ ・ੵॏྔͷํࢉܭ๏
˙ ۚଐࡐྉͷੑ࣭

˙ ମੵͷํࢉܭ๏

˙ ॏྔͷํࢉܭ๏

࣭ࡐ ൺॏ ு ॎੑ
ʷ 10ʵ6/ˆ N/NN2 ʨLHG/NN2ʩ

ೈ߯ ���� ���� ������ ʨ�����ʩ
/",�� ��� ���� ������ ʨ�����ʩ
4,%�� ���� ���� ������ ʨ�����ʩ
4,%�� ���� ���� ������ ʨ�����ʩ
4,)�� ��� ���� ������ ʨ�����ʩ
�7ߗ�� ���� � ������ ʨ�����ʩ
�7ߗ�� ���� � ������ ʨ�����ʩ
ரమ ��� ��� ʙ ���� �����ʙ ������ ʨ����ʙ �����ʩ

464��� � ���� ������ ʨ�����ʩ
464���$ ���� ���� ������ ʨ�����ʩ

ແࢎૉಔ�$���� ��� ���� ������ ʨ�����ʩ
���ԫಔ�$���� ��� ���� ������ ʨ�����ʩ
ϕϦϦϜಔ�$���� ��� ���� ������ ʨ�����ʩ
ΞϧϛχϜ�"���� ��� ���� ����� ʨ����ʩ
δϡϥϧϛン�"���� ��� ���� ����� ʨ����ʩ

νλン ��� ��� ������ ʨ�����ʩ

ཱମ ମੵ 7 ཱମ ମੵ 7 ཱମ ମੵ 7 ཱମ ମੵ 7

ॏྔWʦgʧ́ ମ ʦੵcm3ʧ̫ൺॏ

ʦྫʧ࣭ࡐɿೈ߯

D́ П16    Lʹ50mmͷॏྔ

   ˺ 79ʦgʧ

W  ́    D2 L̫̫ ൺॏКɻ
4

   ́
 

1̫.62 5̫̫ 7.85
Кɻ
4

D

L
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அ໘ͷஅ໘ೋ࣍Ϟーϝントɺͦ ͷଞํࢉܭ๏
˙ அ໘ܗঢ়ͱஅ໘ੵɺஅ໘ೋ࣍モーϝントɺஅ໘ɺճసܘͳͲͷ૬ؔද

அ໘ͷܗঢ় அ໘ੵ
A

中ཱ軸ΑΓ
ڑԕ෦·Ͱͷ࠷

F

அ໘ೋ࣍モーϝント
*

அ໘

;ʹ *F

ճసܘ

Qʹ *
"

̴

̰

̰ B� B �B
�

�
B�
� ʹ�����BB

��������

̱

̰

̴
̱̰ B�-C�

B��C�
1�

ʹ���������B��C�
B�-C�
1�

B�-C�
�B

1
� B

̴

̱

̳ CE CE�
1�

CE�
� ʹ�����E�E

�����1�
1
� E

̷

̱

̴
L̳ CE-IL CE�-IL�

1�
CE�-IL�
�E

1
� E

ʹ�����

CE�-IL�
1�ʢCE-ILʣ

CE�-IL�
CE-IL

̳

̱

̴ CE�
��

CE�
�� ʹ�����E�E

�����1�
�
� E

1
� CE

̱

̴̳ E CE�
1�

CE�
1� ʹ�����E�B

��������
1
� CE

̳

̴

"
1�

E�ʢ1��DPT��� ʣ˃
�DPT���˃

ʹ���E�

E�ʢ1��DPT��� ʣ˃
��DPT���˃

ʹ�����E

E
�

�E�UBO��˃
� ʹ�����E�

̳

̴

"
1�

E�ʢ1��DPT��� ʣ˃
�DPT���˃

ʹ���E�

"
�
Eʢ1��DPT��� ʣ˃
�DPT���˃

ʹ��1��E�

E�ʢ1��DPT��� ʣ˃
��DPT���˃

ʹ�����E

�E�UBO��˃
� ʹ�����E� E

�DPT��˃́ �����E

̳

̴

E
�

E
�

КE�
� ʹ������E� КE�

�� ʹ�����E
� КE�

�� ʹ�����E
�

̳

̙

̴

Кʢ%�-E�ʣ
�

ʹ������ʢ%�-E�ʣ

Кʢ%�-E�ʣ
��

ʹ�����ʢ%�-E�ʣ

E
�

Кʢ%�-E�ʣ
��%

%�-E�
%ʹ�����

��������������%�-E�
�

B

̱

̴

КBCʹ��1�1�BC B B
�

КB�C
� ʹ������B�C КB�C

� ʹ������B�C

̰

̴
̽

̻ ̷̳
͂

̱

U EU��BʢT�Oʣ

ͨͩ͠Hʹͭͷ͜͏

E
�

1
�E

1
�HCE�- ʢI�-M�ʣ

1
1�

1
�HCE�- ʢI�-M�ʣ

EU��BʢT�Oʣ

1
1�

1
�HCE�-*�́ ʢI�-M�ʣ
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Ί͍͋બͷૅجɹ+*4ํ͍γϦーζਤϚχュアルʢਫ਼ฤʣΑΓൈਮ

˙ Ί͍͋બͷ҆

H6 H7 H� H� ద用෦ ্ͷྨػ ద用ྫ

෦

Λ
૬
ର
త
ʹ
動
͔
͠
ಘ
Δ

͢
͖
ؒ

Ί

؇
߹ D�

ಛʹେ͖͍͖͕ؒ͋ͬͯ͢Α͍͔ɺຢ͖͢
͕ؒඞཁͳಈ͘෦ɻཱͯΛ༰қʹ͢Δͨ
Ίʹ͖ؒ͢Λେ͖͘͠ ͯΑ͍෦ߴɻ Թ࣌ʹ
దͳ͖ؒ͢Λඞཁͱ͢Δ෦ɻ

্େ͖͍͖͕ؒ͢ඞཁͳ෦ɻػ
ɹʢு͢ΔɻҐஔ͕ࠩޡେ͖͍ɻʣ
ɹʢΊ͍͕͍͋͞ɻʣ

ίスτΛԼ͍ͤͨ͞ɻ
ɹʢ࡞ίスτʣ
ɹʢอकίスτʣ

ϐスτンϦンάͱϦンάߔ
ΏΔ͍ࢭΊϐンͷΊ͍͋

ܰ
స
߹

E� E� େ͖͍͖͕ؒ͋ͬͯ͢Α͍͔ɺ͋ Δ͍͖͢
͕ؒඞཁͳ෦ɻ

ΫϥンΫΤϒͱϐン࣠डɹ	ଆ໘

ഉؾหหശͱͶड͚ Ύ͠͏ ಈ෦
ϐスτンϦンάͱϦンάߔ

F� F� F�

େ͖ͳ͖͕ؒ͋ͬͯ͢Α͍͔ɺ͋ Δ͍
͖͕ؒ͢ඞཁͳಈ͘෦ɻେ͖ͳ͖ؒ͢
Ͱɺ५ͷΑ͍࣠ड෦ߴɻ Թߴɾ ߴɾ ෛՙͷ࣠
ड෦ɹ	ߴͷ੍ڧ५
ɻ

Ұൠͷճసຢ Ύ͠͏ ಈ͢Δ෦ɻ
ɹʢ५ͷΑ͍͜ͱ͕ཁ͞ٻΕΔʣ

ී௨ͷΊ͍͋෦ɻ
ɹʢղ͢Δ͜ͱ͕ଟ͍ʣ

ഉؾหห࠲ͷΊ͍͋
ΫϥンΫ࣠༻ओ࣠ड
Ұൠ Ύ͠͏ ಈ෦

స
߹ G� G� G�

G�

దͳ͖͕ؒ͋ͬͯ͢ӡಈͷͰ͖ΔΊ͍͋	
্࣭ͷΊ͍͋
ɻάϦʔスɾ༉५ͷҰൠৗԹ
࣠ड෦ɻ

ྫྷ٫ࣜഉؾหหശૠೖ෦
Ұൠతͳ࣠ͱϒγϡ
ϦンΫஔϨόʔͱϒγϡ

ਫ਼
స
߹

H� H�
ܰՙॏͷਫ਼ີثػͷ࿈ଓճస෦ɻ͢ ͖ؒͷ
খ͍͞ӡಈͷͰ͖ΔΊ͍͋ɹ	スϐίοτɺҐ
ஔ͗Ί
ɻਫ਼ີͳ Ύ͠͏ ಈ෦ɻ

΄ͱΜͲΨλͷͳ͍ਫ਼ີͳӡಈ͕
ཁ͞ٻΕΔ෦ɻ

ϦンΫஔϐンͱϨόʔ
ΩʔͱΩʔߔ
ਫ਼ີͳ੍ޚห

෦

Λ
૬
ର
త
ʹ
動
͔
͠
ಘ
ͳ
͍

த
ؒ

Ί


߹ I� I� I�

I� I�
५ࡎΛ༻͢ΕखͰಈ͔ͤΔΊ͍͋ɹ
	্࣭ͷҐஔ͗Ί
ɻಛʹਫ਼ີͳ Ύ͠͏ ಈ෦ɻ
ॏཁͰͳ͍੩ࢭ෦ɻ

෦品Λଛই͠ͳ͍Ͱ
ղɾཱͯͰ͖Δɻ

Ί͍͋ͷ݁
߹ྗ͚ͩͰ
ɺྗ Λୡ
͢Δ͜ͱ͕Ͱ
͖ͳ͍ɻ

ϦϜͱϘスͷΊ͍͋
ਫ਼ີͳंࣃஔͷंࣃͷΊ͍͋

ԡ
ࠐ

I�
I� KT�

Θ͔ͣͳ͠Ί͠Ζ͕͋ͬͯΑ͍औ෦ɻ
༻த͍ޓʹಈ͔ͳ͍Α͏ʹ͢Δߴਫ਼ͷҐஔ
͗ΊɻɾԖϋンϚͰ ɾཱղͷͰ͖Δఔͷ
Ί͍͋ɻ

खϑϥンδؒͷΊ͍͋ܧ
ΨόナΤΠͱϐン
ϦϜͱϘスͷΊ͍͋ंࣃ

ଧ
ࠐ

KT� L�
 ɾཱղʹమϋンϚɾϋンυϓϨスΛ༻͢Δ
ఔͷΊ͍͋	෦品૬ؒޓͷճ࣠ࢭʹ
ΩʔͳͲ͕ඞཁ
ɻߴ ਫ਼ͷҐஔ͗Ίɻ

ݻϙンϓ࣠ͱέʔγンάͱͷंࣃ
ఆ
ϦʔϚϘϧτ

L� N�  ɾཱղʹ্͍ͭͯʹಉ͡ɻগ͠ͷ͖ؒ͢
͞ڐΕͳ͍ߴਫ਼ີͳҐஔ͗Ίɻ

ϦʔϚϘϧτ
༉ѹثػϐスτンͱ࣠ͷݻఆ
खϑϥンδͱ࣠ͱͷΊ͍͋ܧ

ܰ
ѹ
ೖ

N� O�
 ɾཱղʹ૬ͳྗΛཁ͢ΔΊ͍͋ߴɻ ਫ਼
ͷݻఆऔɹ	େτϧΫͷಈʹΩʔͳͲ
͕ඞཁ
ɻ

খ͍͞ྗͳΒ
Ί͍͋ͷ݁
߹ྗͰୡͰ
͖Δɻ

ͨΘΈ࣠ܧखͱंࣃ	डಈଆ

Έࠐਫ਼Ίߴ
ೖหɺหҊૠೖٵ

͠
·
Γ

Ί

ѹ
ೖ

O�
O� Q�

 ɾཱղʹେ͖ͳྗΛཁ͢ΔΊ͍͋	େτ
ϧΫͷಈʹΩʔͳͲ͕ඞཁ
ɻͨ ͩ͠ɺඇమ
෦品Ͳ͏͠ ͷ߹ʹѹೖྗܰѹೖఔͱ
ͳΔɻమͱమɺ੨ಔͱಔͱͷඪ४తѹೖݻఆɻ

෦品Λଛই͠ͳ͍Ͱ
ղ͢Δ͜ͱࠔ
ɻ

ೖหɺหҊૠೖٵ

খτϧΫ	ఆɹݻͱ࣠ͱͷंࣃ
ͨΘΈܧख࣠ͱंࣃɹ	ۦಈଆ


Q� S�  ɾཱղʹ্͍ͭͯʹಉ͡ɻେੇ๏ͷ෦品
ͰমΊɺྫྷ ͠ΊɺڧѹೖͱͳΔɻ खͱ࣠ܧ

ڧ
ѹ
ೖ
ɾ
ম

Ί
ɾ
ྫྷ
͠

Ί

Ί͍͋ͷ݁
߹ྗͰ૬ͳ
ྗΛୡ͢Δ
͜ͱ͕Ͱ͖
Δɻ

S�

T�
U�
V�
Y�

૬ޓʹͬ͠ ͔Γͱݻఆ͞ΕɺཱʹমΊɺྫྷ
͠ΊɺڧѹೖΛඞཁͱ͠ ղ͢Δ͜ͱͷͳ͍
ӬٱతཱͱͳΔɻܰ ߹ۚͷ߹ʹѹೖఔ
ͱͳΔɻ

࣠डϒγϡͷΊࠐΈݻఆ

ૠೖ࠲ೖหɺหٵ

େτϧΫ	ఆɹݻखϑϥンδͱ࣠ܧ

ఆݻϦϜͱϘスͱͷंࣃಈۦ
࣠डϒγϡΊݻࠐఆ
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ଟ͘༻͍ΒΕΔΊ͍͋ͷ݀ͷੇ๏ڐ༰ࠩɹ+*4 #����ʢ����ʣΑΓൈਮ

४ੇ๏ͷ۠ͱ݀ͷެࠩҬクラスͷ૬ؔදج ˙

४ੇ๏ͷ۠ج
（NN） ݀ͷެࠩҬクラス

Λ͑ ҎԼ #�� $� $�� %� %� %�� &� &� &� '� '� '� (� (� )� )� )� )� )��

� �
����
����

���
���

����
���

���
���

���
���

���
���

���
���

���
���

���
���

���
��

���
��

���
��

��
��

���
��

��
�

���
�

���
�

���
�

���
�

� �
����
����

����
���

����
���

���
���

���
���

���
���

���
���

���
���

���
���

���
���

���
���

���
���

���
��

���
��

��
�

���
�

���
�

���
�

���
�

� ��
����
����

����
���

����
���

���
���

���
���

���
���

���
���

���
���

���
���

���
���

���
���

���
���

���
��

���
��

��
�

���
�

���
�

���
�

���
�

�� ��
����
����

����
���

����
���
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表໘ૈ͞ɹ+*4 #����ʢ����ʣɼ+*4 #����ʢ����ʣΑΓൈਮ

˙ ද໘ૈ͞ͷछྨ


3Z	さߴେ࠷、
3B	さૈۉज़ฏࢉ、の表໘ૈさを表すύラϝーターとしてۀ、े ฏૈۉさ	3[
、Ԝತのฏִؒۉ

	4N

UQ	ͼෛՙさٴ
4	ִؒۉのฏࢁ෦ہ、の定ٛฒͼに表ࣔにͭいてن定されて り͓、表໘ૈさは、対の表

໘かΒランダϜにൈ͖取った֤෦に͓ る͚ͦ れͧれのࢉज़ฏۉͰある。

ʤத৺線ฏૈۉさ	3B��ʣは、+*4�#�����・+*4�#�����のଐ書Ͱ定ٛされている。ʥ

දతͳද໘ૈ͞ͷٻΊํ
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ٕज़ࢿྉɹ1-414

ٕज़ࢿྉ��ʵػցʵٕज़ࢿྉ��ʵػցʵ
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໘のഽにؔするࣔࢦ記߸は、໘のࣔࢦ記߸に対し、表໘ૈさの、ΧットΦϑຢはج४さ、Ճํ法、ےํの

記߸、表໘͏ Ͷりなどをਤ�ͰࣔすҐஔに配ஔして表す。

a ɿRaͷ

b ɿՃํ๏

c ɿΧットΦフɾධՁ͞

cɿ˄ج४͞ ɾධՁ͞

d ɿےํͷه߸

f  ɿRaҎ֎ͷパϥϝーター（tpͷͱ͖ ʹɺパϥϝーター/அレベル）

g ɿද໘͏ ͶΓ（JIS B 0610ʹΑΔ）

උߟ aຢfҎ֎ɺඞཁʹԠ͡ ೖ͢Δɻهͯ

໘ͷهࣔࢦ߸

আڈՃΛཁ͢Δ໘ͷهࣔࢦ߸

আڈՃΛ͞ڐ ͳ͍໘ͷهࣔࢦ߸

Raͷ্ݶΛࣔ͠ࢦ ͨྫ
（a） （b） （c）

ࣔ͠ࢦΛํے ͨྫ

Raͷ্ݶɾԼݶΛࣔ͠ࢦ ͨྫ

（a） （b）

Ճํ๏Λࣔ͠ࢦ ͨྫ

（a） （b）

ca

gd

b
f

c˄
de ge

M

3.23.2

6.3

1.6
6.3

1.6

25

6.3 25

256.3

25

フϥΠスΓ

ਕͷےͷํ

ਕͷےͷํ

ਕͷےͷํ

˙ ໘ͷഽͷਤࣔྫه߸ ҙຯ આ໌ਤ

ՃʹΑΔਕͷےͷํ͕
ߦೖͨ͠ਤͷӨ໘ʹฏهΛ߸ه

ྫɹܗΓ໘

ՃʹΑΔਕͷےͷํ͕
ೖͨ͠ਤͷӨ໘ʹ֯هΛ߸ه

ྫɹܗΓ໘ʢԣ͔ΒݟΔঢ়ଶʣ
ɹɹટɺԁݚ໘

ՃʹΑΔਕͷےͷํ͕
ೖͨ͠ਤͷӨ໘ʹࣼΊهΛ߸ه
Ͱ�ํʹަࠩ

ྫɹϗʔχンά্͛໘

ՃʹΑΔਕͷے͕ଟํ
ʹަࠩຢແํ

ྫɹϥοϓ্͛໘ɺ্͛໘ɺ
ɹɹԣૹΓΛ͔͚ͨਖ਼໘ϑϥΠス
ɹɹ·ͨΤンυϛϧΓ໘

ՃʹΑΔਕͷے͕ه߸Λ
΅΄ೖͨ͠໘ͷத৺ʹରͯ͠ه
ಉ৺ԁঢ়

ྫɹ໘Γ໘

ՃʹΑΔਕͷے͕ه߸Λ
ೖͨ͠໘ͷத৺ʹରͯ͠ɺه
΄΅์ࣹঢ়

を記ೖする্͛͜ɹਤ�のFのՕॴに、*40�����Ͱはߟࢀ とになっている。

ਤ一໘ͷഽͷਤࣔํ๏ɹ+*4 #����ʢ����ʣΑΓൈਮ

˙ ਤͷهࣔࢦ߸ʹ対͢Δ֤هࣔࢦ߸ͷҐஔ

ਤ��֤ࣔࢦ記߸の記ೖҐஔ
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ϝートルฒͶ͡ɹ+*4 #����ʢ����ʣʢ֨نچʣΑΓൈਮ

˙ ϝートルฒͶ͡ͷج४ܗࢁɺެ 式ٴͼඪ४ੇ๏
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�� ��� ��� ��� ���� ʢ�����ʣ ���� ���� ���� ���� �� ����ʢ���ʣ ��
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�� ��� ��� ��� ���� ʢ�����ʣ ���� ���� ���� ���� �� ����ʢ���ʣ ��
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�� ��� ��� ��� ���� ʢ�����ʣ ���� ���� ���� ���� �� ���ʢ��ʣ ��
�� ��� ��� ��� ���� ʢ�����ʣ ���� ���� ���� ���� �� ���ʢ��ʣ ��

�� ��� ��� ��� ���� ʢ�����ʣ ���� ���� ���� ���� �� ���ʢ��ʣ ��
�� ��� ��� ��� ���� ʢ�����ʣ ���� ���� ���� ���� �� ���ʢ��ʣ ��
�� ��� ��� ��� ���� ʢ�����ʣ ���� ���� ���� ���� �� ���ʢ��ʣ ��
�� ��� ��� ��� ���� ʢ�����ʣ ���� ���� ���� ���� �� ���ʢ��ʣ ��
�� ��� ��� ��� ���� ʢ�����ʣ ���� ���� ���� ���� �� ���ʢ��ʣ ��

�� ��� ��� ��� ���� ����� ���� ���� ���� ���� �� ���ʢ��ʣ ��
�� ��� ��� ��� ���� ���� ���� ���� ���� ���� �� ���ʢ��ʣ ��
�� ��� ��� ��� ���� ���� ���� ���� ���� ���� �� ���ʢ��ʣ ��
�� ��� ��� ��� ���� ���� ���� ���� ���� ���� �� ���ʢ��ʣ ��
ʢ��ʣ ��� ��� ��� ʵ ���� ʵ ʵ ʵ ʵ �� ���ʢ��ʣ ʢ��ʣ

ʢ��ʣ ��� ��� ��� ʵ ���� ʵ ʵ ʵ ʵ �� ���ʢ��ʣ ʢ��ʣ
ʢ��ʣ ��� ��� ��� ʵ ���� ʵ ʵ ʵ ʵ �� ���ʢ��ʣ ʢ��ʣ
ʢ��ʣ ��� ��� ��� ʵ ���� ʵ ʵ ʵ ʵ �� ���ʢ��ʣ ʢ��ʣ
ʢ��ʣ ��� ��� ��� ʵ ���� ʵ ʵ ʵ ʵ �� ���ʢ��ʣ ʢ��ʣ
ʢ�ʣ ��� ��� ��� ʵ ���� ʵ ʵ ʵ ʵ �� ���ʢ��ʣ ʢ�ʣ

ʢ�ʣ ��� ��� ��� ʵ ���� ʵ ʵ ʵ ʵ �� ���ʢ��ʣ ʢ�ʣ
ʢ�ʣ ��� ��� ��� ʵ ���� ʵ ʵ ʵ ʵ �� ���ʢ��ʣ ʢ�ʣ

ʢ�ʣ ��� ��� ��� ʵ ���� ʵ ʵ ʵ ʵ �� ���ʢ��ʣ ʢ�ʣ
ʢ�ʣ ��� ��� ��� ʵ ���� ʵ ʵ ʵ ʵ �� ���ʢ��ʣ ʢ�ʣ

	（1）	੨৭ͷࣈɺAS5.	E	140	ද1	ʹΑΔ（SAEɾAS.ɾAS5.	͕ ߹ಉͰௐ͠ ͨͷͰ͋ Δ）ɻ
ɹ	（2）	ׅހ（	）Λ付͚ͯࣔ͠ ͯ͋ Δ୯Ґٴͼɺ+IS	;	8413	ٴͼ;	8438	換ࢉදʹΑΓQTJ	͔ Β換͠ࢉ ͨͷͰ͋ Δɻɹͳ͓1.PB	́ 	1N/NN2
ɹ	（3）	ද中ׅހ（	）内ͷࣈɺ͋·Γ用 Β͍Εͳ͍ൣғͷͷͰ͋ Γߟࢀͱ͠ ͯࣔ͠ ͨͷͰ͋ Δɻ
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Λͨ͠ࢪ಄部	
ؙΈຢ໘取Γ	 टԼؙΈͷ࠷େঢ়ଶ	

G	࠷େ)ʹ1��S	࠷େ)
EB	࠷େ)ʵET	࠷େ)

2
S	࠷খ)ʹ付දͷʹΑΔɻ	
S	࠷େ)ʹ	

	 ࠷
	খ
	

͖Γఈ	
) )

খ
	

࠷
	

	
(ߟࢀ			

	2PҎԼ)
ෆશͶ͡部	

͋ΒઌͰΑ͍ɻ	
ͨͩ͠ɺ.4ҎԼɺ	
໘取Γઌͱ͢Δɻ	

໘取Γ	

ԁ͍͢ఈ	

Ͷ͡ͷݺͼ(E)15 .3 .4 .5 .6 .� .10 .12 (.14) .16 (.1�) .20 (.22) .24 (.27) .30

Ͷ͡ͷピッν(1)14 0�5 0�7 0�� 1 1�25 1�5 1�75 2 2 2�5 2�5 2�5 3 3 3�5
C ߟɹࢀ 1� 20 22 24 2� 32 36 40 44 4� 52 56 60 66 72

EL

�(४ੇ๏ج)େ࠷ 5�5 7 ��5 10 13 16 1� 21 24 27 30 33 36 40 45
��ɹେ࠷ 5�6� 7�22 ��72 10�22 13�27 16�27 1��27 21�33 24�33 27�33 30�33 33�3� 36�3� 40�3� 45�3�
ɹখ࠷ 5�32 6�7� ��2� ��7� 12�73 15�73 17�73 20�67 23�67 26�67 2��67 32�61 35�61 3��61 44�61

EB ɹେ࠷ 3�6 4�7 5�7 6�� ��2 11�2 13�7 15�7 17�7 20�2 22�4 24�4 26�4 30�4 33�4

Es
(४ੇ๏ج)େ࠷ 3 4 5 6 � 10 12 14 16 1� 20 22 24 27 30

ɹখ࠷ 2��6 3��2 4��2 5��2 7�7� ��7� 11�73 13�73 15�73 17�73 1��67 21�67 23�67 26�67 2��67
F ɹখ࠷ 2��7 3�44 4�5� 5�72 6��6 ��15 11�43 13�72 16�00 16�00 1��44 1��44 21�73 21�73 25�15
G ɹେ࠷ 0�51 0�60 0�60 0�6� 1�02 1�02 1�45 1�45 1�45 1��7 2�04 2�04 2�04 2��� 2���

L
(४ੇ๏ج)େ࠷ 3 4 5 6 � 10 12 14 16 1� 20 22 24 27 30

ɹখ࠷ 2��6 3��2 4��2 5�70 7�64 ��64 11�57 13�57 15�57 17�57 1��4� 21�4� 23�4� 26�4� 2��4�
S ɹখ࠷ 0�1 0�2 0�2 0�25 0�4 0�4 0�6 0�6 0�6 0�6 0�� 0�� 0�� 1 1

s

(४ੇ๏ج)ͼݺ 2�5 3 4 5 6 � 10 12 14 14 17 17 1� 1� 22
ɹখ࠷ 2�52 3�02 4�02 5�02 6�02 ��025 10�025 12�032 14�032 14�032 17�050 17�050 1��065 1��065 22�065

େ࠷
1ཝ 2�5�0 3�0�0 4�0�5 5�140 6�140 ��175 10�175 12�212 14�212 14�212

17�230 17�230 1��275 1��275 22�275
2ཝ 2�560 3�0�0 4�0�5 5�0�5 6�0�5 ��115 10�115 12�142 14�142 14�142

U ɹখ࠷ 1�3 2 2�5 3 4 5 6 7 � � 10 11 12 13�5 15�5
W ɹେ࠷ 0�3 0�4 0�5 0�6 0�� 1 1�2 1�4 1�6 1�� 2 2�2 2�4 2�7 3
EX ɹখ࠷ 5�07 6�53 ��03 ��3� 12�33 15�33 17�23 20�17 23�17 25��7 2���7 31��1 34��1 3��61 43�61
X ɹখ࠷ 1�15 1�4 1�� 2�3 3�3 4 4�� 5�� 6�� 7�7 ��6 ��5 10�4 12�1 13�1

Ͷ͡ͷݺͼ(E) .3 .4 .5 .6 .� .10 .12 .14 .16 .1� .20 .22 .24 .27 .30
Es 3 4 5 6 � 10 12 14 16 1� 20 22 24 27 30
E7 3�4 4�5 5�5 6�6 � 11 14 16 1� 20 22 24 26 30 33
EL 5�5 7 ��5 10 13 16 1� 21 24 27 30 33 36 40 45
D7 6�5 � ��5 11 14 17�5 20 23 26 2� 32 35 3� 43 4�
, 3 4 5 6 � 10 12 14 16 1� 20 22 24 27 30

H1 2�7 3�6 4�6 5�5 7�4 ��2 11 12�� 14�5 16�5 1��5 20�5 22�5 25 2�
H2 3�3 4�4 5�4 6�5 ��6 10�� 13 15�2 17�5 1��5 21�5 23�5 25�5 2� 32
E2 2�6 3�4 4�3 5�1 6�� ��6 10�4 12�2 14�2 15�7 17�7 1��7 21�2 24�2 26�7

୯ҐɿNN

୯ҐɿNN

T	࠷େ)ͷ1ཝɺڧ۠8�8ٴͼ10��ͷͷٴͼੑঢ়۠A2ʵ50ɺA2ʵ�0ͷͷʹద用͠ ɺ2ཝɺڧ۠12��ͷͷʹద用͢Δɻͨ ͩ͠ ɺडऀࣄ間ͷڠఆʹΑͬ
ͯɺڧ۠12��ͷͷʹ1ཝΛద用͢Δ͜ ͱ͕ Ͱ͖ Δɻ
ͳ͓ɺͶ͡ ͷݺͼ.20Ҏ্ͷT	࠷େ)ɺ͢ ͯͷڧ۠ٴͼੑঢ়۠ͷͷʹద用͢Δɻ

Ͷ͡ ͷݺͼʹׅހΛ付͚ ͨͷɺͳΔ͘ 用͍ͳ͍ɻ

1�	಄部ͷଆ໘ʹɺฏຢ͋ͷローレットʤ+IS	B	0�51	ローレット)ࢀরʥΛ付 Δ͚ɻ͜ ͷ߹ɺEK	࠷େ)ɺ͜ ͷදʹࣔ͠ �ͨ�ҹͷͱ͢ Δɻ	
·ͨ ɺローレットͷͳ ͍ͷΛඞཁͱ͢ Δ߹ɺจऀ͕ࢦఆ͢Δɻͨ ͩ͠ ɺͦ ͷEK	࠷େ)ɺ͜ ͷදʹࣔ͠ �ͨҹͷͱ͢ Δɻ

උߟ

(14)

(15)

2�	Ͷ͡ ͷݺͼʹର͠ ͯਪ͢Δݺͼ͞（Ὑ）ɺଠઢͷ内ͱ͢ Δɻ	
ͳ͓ɺὙ͕ ઢͷҐஔΑΓ ͍ͷશͶ͡ ͱ͠ ɺटԼ部ʹ͓ Δ͚ෆશͶ͡ 部͞ ɺ3Pͱ͢ Δɻ

͕ͼ͞（Ὑ）ݺ	�3 ઢͷҐஔΑΓ ͍ͷʹର͢ΔὙH	࠷େ)ٴͼὙT	࠷খ)ɺ࣍ͷࣜʹΑͬ ͍ͯΔɻ
ὙH( େ࠷ ) ͼ͞ݺʹ (Ὑ) ʵ C
ὙT( খ࠷ ) ὝH( େ࠷ ) ʵ 51

H2KH1

dk

DV

K

ds
dV

d2

dd

d2

dV
ds

DV
dk

ͼボルト݀ͷੇ๏ٴɿ֯݀付͖ボルトʹର͢Δ͙͟Γ	ߟࢀ

��֤෦の寸法
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Ͷ͡ͷݺͼ(E) .3 .4 .5 .6 .� .10 .12 (.14) .16 (.1�) .20 (.22) .24 (.27) .30

L Ὑs NJOٴͼὙH NBY

ͼݺ
͞ NJO NBY Ὑ s

NJO
ὙH

NJO
Ὑ s

NJO
ὙH

NJO
Ὑ s

NJO
ὙH

NJO
Ὑ s

NJO
ὙH

NJO
Ὑ s

NJO
ὙH

NJO
Ὑ s

NJO
ὙH

NJO
Ὑ s

NJO
ὙH

NJO
Ὑ s

NJO
ὙH

NJO
Ὑ s

NJO
ὙH

NJO
Ὑ s

NJO
ὙH

NJO
Ὑ s

NJO
ὙH

NJO
Ὑ s

NJO
ὙH

NJO
Ὑ s

NJO
ὙH

NJO
Ὑ s

NJO
ὙH

NJO
Ὑ s

NJO
ὙH

NJO

5 4�76 5�24
6 5�76 6�24
� 7�71 ��2�

10 ��71 10�2�
12 11�65 12�35
16 15�65 16�35
20 1��5� 20�42
25 24�5� 25�42 4�5 7

30 2��5� 30�42 ��5 12 6�5 10 4 �

35 34�5 35�5 11�5 15 � 13 6 11

40 3��5 40�5 16�5 20 14 1� 11 16 5�75 12

45 44�5 45�5 1� 23 16 21 10�75 17 5�5 13

50 4��5 50�5 24 2� 21 26 15�75 22 10�5 1�

55 54�4 55�6 26 31 20�75 27 15�5 23 10�25 1�

60 5��4 60�6 31 36 25�75 32 20�5 2� 15�25 24 10 20

65 64�4 65�6 30�75 37 25�5 33 20�25 2� 15 25 11 21 4�5 17

70 6��4 70�6 35�75 42 30�5 3� 25�25 34 20 30 16 26 ��5 22

�0 7��4 �0�6 45�75 52 40�5 4� 35�25 44 30 40 26 36 1��5 32 15�5 2� 11�5 24

�0 ���3 �0�7 50�5 5� 45�25 54 40 50 36 46 2��5 42 25�5 3� 21�5 34 15 30 � 24

100 ���3 100�7 60�5 6� 55�25 64 50 60 46 56 3��5 52 35�5 4� 31�5 44 25 40 1� 34

110 10��3 110�7 65�25 74 60 70 56 66 4��5 62 45�5 5� 41�5 54 35 50 2� 44 20�5 3�

120 11��3 120�7 75�25 �4 70 �0 66 76 5��5 72 55�5 6� 51�5 64 45 60 3� 54 30�5 4�

130 12��2 130�� �0 �0 76 �6 6��5 �2 65�5 7� 61�5 74 55 70 4� 64 40�5 5�

140 13��2 140�� �0 100 �6 �6 7��5 �2 75�5 �� 71�5 �4 65 �0 5� 74 60�5 6�

150 14��2 150�� �6 106 ���5 102 �5�5 �� �1�5 �4 75 �0 6� �4 60�5 7�

160 15��2 160�� 106 116 ���5 112 �5�5 10� �1�5 104 �5 100 7� �4 70�5 ��

1�0 17��2 1�0�� 11��5 132 115�5 12� 111�5 124 105 120 �� 114 �0�5 10�

200 1���05 200��5 135�5 14� 131�5 144 125 140 11� 134 110�5 12�

220 21��05 220��5 13� 154 130�5 14�

240 23��05 240��5 15� 174 150�5 16�

260 25���5 261�05 17� 1�4 170�5 1��

2�0 27���5 2�1�05 1�� 214 1�0�5 20�

300 2����5 301�05 21� 234 210�5 22�

୯ҐɿNN
��֯݀ ボ͖ルトの-とὙTٴͼὙ̶
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͖֯݀ࢭΊͶ͡ɹ+*4 #����ʢ����ʣΑΓൈਮ

˙ ͖֯݀ࢭΊͶ （͡クϘϛઌ）ͷܗঢ়ɾੇ ๏


��
�˃

Ωリఈ

̓

П
E[

П
EG

ʢ�PҎԼʣ
ෆશͶ͡部

ԁ͍͢ఈ

̓
̴

֯݀ͷݩޱʹɺΘ͔ͣͳؙΈ
ຢ໘औΓ͕͋ͬͯ Α͍ɻ

E

̡

T

�� ຢ˃���˃Bʣ ��˃Cʣ

Ͷ͡ͷݺͼ(E) .1�6 .2 .2�5 .3 .4 .5 .6 .� .10 .12 .16 .20 .24

1D） 0�35 0�4 0�45 0�5 0�7 0�� 1 1�25 1�5 1�75 2 2�5 3

E[
ɹେ࠷ 0�� 1 1�2 1�4 2 2�5 3 5 6 � 10 14 16

ɹখ࠷ 0�55 0�75 0��5 1�15 1�75 2�25 2�75 4�7 5�7 7�64 ��64 13�57 15�57

EG ΄΅͓Ͷ͡ͷ୩ͷܘ

FE）F） ɹখ࠷ 0��0� 1�011 1�454 1�733 2�303 2��73 3�443 4�5�3 5�723 6��63 ��14� 11�42 13�71

s
ͼݺ 0�7 0�� 1�3 1�5 2 2�5 3 4 5 6 � 10 12

ɹେ࠷ 0�724 0��13 1�300 1�5� 2�0� 2�5� 3�0� 4�0�5 5�14 6�14 ��175 10�17 12�21

ɹখ࠷ 0�71 0���7 1�275 1�52 2�02 2�52 3�02 4�02 5�02 6�02 ��025 10�02 12�03

U ɹখ࠷
G） 0�7 0�� 1�2 1�2 1�5 2 2 3 4 4�� 6�4 � 10
H） 1�5 1�7 2 2 2�5 3 3�5 5 6 � 10 12 15

L
1000（ߟࢀ） ͨΓͷུ࣭֓ྔɾ୯Ґݸ LH（ີ：7��5LH/EN3）

ͼ͞ݺ খ࠷ େ࠷
2 1�� 2�2 0�01� 0�02�

2�5 2�3 2�7 0�025 0�037 0�063

3 2�� 3�2 0�02� 0�044 0�075 0�1

4 3�76 4�24 0�037 0�05� 0�1 0�14 0�23

5 4�76 5�24 0�046 0�074 0�125 0�1� 0�305 0�42

6 5�76 6�24 0�054 0�0�� 0�15 0�22 0�3� 0�54 0�74

� 7�71 ��2� 0�07 0�11� 0�1�� 0�3 0�53 0�7� 1�0� 1���

10 ��71 10�2 0�14� 0�24� 0�3� 0�6� 1�02 1�44 2�51 3�72

12 11�6 12�3 0�2�� 0�46 0��3 1�26 1�7� 3�14 4�73 6�7

16 15�6 16�3 0�62 1�13 1�74 2�4� 4�4 6�73 ��5 15�7

20 1��5 20�4 1�4 2�22 3�1� 5�66 ��72 12�3 20�� 31�1

25 24�5 25�4 2��2 4�07 7�24 11�2 15�� 27�4 41�4 55�2

30 2��5 30�4 4��4 ���1 13�7 1��3 33�� 51�7 70�3

35 34�5 35�5 10�4 16�2 22�7 40�4 62 �5�3

40 3��5 40�5 12 1��7 26�2 46�� 72�3 100

45 44�5 45�5 21�2 2��7 53�3 �2�6 115

50 4��5 50�5 23�6 33�2 5��� �2�6 130

55 54�4 55�6 36�6 66�3 103 145

60 5��4 60�6 40�1 72�� 114 160

هɹਪ͢Δݺͼ͞ ɺଠઢ内ͷͷͱ͢ Δɻ
B）	ݺͼ͞ L্͕දʹࣔ͢֊ஈঢ়ͷ͔͚Ͱࣔ͠ ͨͷɺ120 ໘˃取ΓΛͭ Δ͚ɻ
C）	45 ͷ˃֯ɺ͓ Ͷ͡ ͷ୩ͷܘΑΓԼͷࣼ部ʹద用͢Δɻ
D）	PɺͶ͡ ͷϐッνΛࣔ͢ɻ
E）	FNJOʹ1�14TNJO
F）	F͓ΑͼTͷήーδࠪݕɺ+IS	B	1016ʹΑΔɻ
G	）	͔ Λ͚͠ࢪ ͼ͞ݺͨ ͷͶ͡ ʹద用͢Δɻ
H）	͔ Λ͚͠ࢪ ͍ͯͳ͍ݺͼ͞ ͷͶ͡ ʹద用͢Δɻ

୯ҐɿNN
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֯ボルトɹ+*4 #����ʢ����ʣΑΓൈਮ

˙ ֯Ϙルト（෦ڃA）ͷܗঢ়ɾੇ ๏

M g

M s

П
dse

s

15 ʙ˃30˃ 
 

L
（b）

k

C

d
 

k
k˄ M f

r r

П
da

П
dw П

ds

0.1

X部

2PҎԼ
ෆશͶ͡ 部

໘取Γઌɻͨ ͩ͠ɺM4
ҎԼɺ͋ΒઌͰΑ͍ɻ
(JIS B 1003ࢀর)

dw࠷খੇ๏ͷఆҐஔ

ࣼ໘Λ͠ࢪ ͨ部ɺट
Լ͢Έͷ࠷େͱ࠷খͷ
ൣғΛࣔ͢ɻ

X部֦େਤ

උߟ	1�Ͷ͡ ͷݺͼɺᶗཝͷͷΛ༏ઌ͢Δɻͳ͓ɺͶ͡ ͷݺͼͷද͠ ํɺ+IS	B	0123ʹΑͬ ͍ͯΔɻ
ɹɹ	2�Ͷ͡ ͷݺͼʹର͠ ͯਪ͢Δݺͼ͞（L）ɺଠઢͷ内ͱ͢ Δɻ
ɹɹ	3�ଠઢ内ͷ࠷େͷݺͼ͞ ΑΓ͍ボルトͷͶ͡ 部͞（C）ͷެࠩɺडऀࣄ間ͷڠఆʹΑΔ͕ ɺ+IS	B	1021ʹΑΔͷ͕Α͍ ɻ
ɹɹ	4�MH࠷େٴͼMT࠷খɺ࣍ʹΑΔɻMH࠷େʹݺͼ͞（L）ɻ CɺMT࠷খ ḾH࠷େʵ5P（Pʹฒϐッν）
ɹɹ	5�͜ ͷදͰنఆ͢ΔEBٴͼSͷɺ+IS	B	1005ʹΑͬ ͍ͯΔɻ
ɹɹ	6�Ͷ͡ ઌܗঢ়ͷʠ໘取Γઌʡٴͼʠ Β͋ઌʡɺ+IS	B	1003ʹΑΔɻ
ɹɹ	��ද中ͷˎ ҹͷɺରԠ֨نࡍࠃͷޡΓΛमਖ਼͠ ͨͰ͋ Δɻ

௨͠ྲྀߦݱˎ ͍ͯΔ֯ボルトɺ֯φット.10ɺ.12ͷରลSچ+ISʹΑΔͷ͋ Γ·͢ ɻ

୯ҐɿNN

Ͷ͡ͷݺͼ
(E)

ฒͶ ᶗ͡ཝ .2 .3 .4 .5 .6 .� .10 .12 ʵ .16 .20 .24

ᶘཝ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ .14 ʵ ʵ ʵ

ฒピッν1 0�4 0�5 0�7 0�� 1 1�25 1�5 1�75 2 2 2�5 3

Ͷࡉ ᶗ͡ཝ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ .� ʷ 1 .10 ʷ 1 .12 ʷ 1�5 ʵ .16ʷ1�5 .20ʷ1�5 .24ʷ2

ᶘཝ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ .10ʷ1�25 .12 ʷ 1�25 .14ʷ1�5 ʵ .20 ʷ 2 ʵ

C（ߟࢀ）
Lʽ125NN 10 12 14 16 1� 22 26 30 34 3� 46 54

125ʻLʽ150NN ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ ʵ 40 44 52 60

D
খ࠷ 0�1 0�15 0�15 0�15 0�15 0�15 0�15 0�15 0�15 0�2 0�2 0�2

େ࠷ 0�25 0�4 0�4 0�5 0�5 0�6 0�6 0�6 0�6 0�� 0�� 0��

EB େ࠷ 2�6 3�6 4�7 5�7 6�� ��2 11�2 13�7 15�7 17�7 22�4 26�4

Es
େ࠷ʹ४ੇ๏ج 2 3 4 5 6 � 10 12 14 16 20 24

খ࠷ 1��6 2��6 3��2 4��2 5��2 7�7� ��7� 11�73 13�73 15�73 1��67 23�67

EX খ࠷ 3�07 4�57 5��� 6��� ���� 11�63 14�63 16�63 ＊ 1��64 22�4� 2��1� 33�61

F খ࠷ 4�32 6�01 7�66 ��7� 11�05 14�3� 17�77 20�03 23�36 26�75 33�53 3����

MG େ࠷ 0�� 1 1�2 1�2 1�4 2 2 3 3 3 4 4

L

ͼݺʹ४ੇ๏ج 1�4 2 2�� 3�5 4 5�3 6�4 7�5 ��� 10 12�5 15

খ࠷ 1�275 1��75 2�675 3�35 3��5 5�15 6�22 7�32 ��62 ���2 12�2�5 14�7�5

େ࠷ 1�525 2�125 2��25 3�65 4�15 5�45 6�5� 7�6� ���� 10�1� 12�715 15�215

L˄ খ࠷ 0��� 1�31 1��7 2�35 2�7 3�61 4�35 5�12 6�03 6��7 ��6 10�35

S খ࠷ 0�1 0�1 0�2 0�2 0�25 0�4 0�4 0�6 0�6 0�6 0�� 0��

s
େ࠷ʹ४ੇ๏ج 4 5�5 7 � 10 13 16 1� 21 24 30 36

খ࠷ 3��2 5�32 6�7� 7�7� ��7� 12�73 15�73 17�73 20�67 23�67 2��67 35�3�

Ϙルトͷ （͞L） ὙsٴͼὙH
ͼ͞ݺ

（४ੇ๏ج） খ࠷ େ࠷ Ὑs
খ࠷

ὙH
େ࠷

Ὑs
খ࠷

ὙH
େ࠷

Ὑs
খ࠷

ὙH
େ࠷

Ὑs
খ࠷

ὙH
େ࠷

Ὑs
খ࠷

ὙH
େ࠷

Ὑs
খ࠷

ὙH
େ࠷

Ὑs
খ࠷

ὙH
େ࠷

Ὑs
খ࠷

ὙH
େ࠷

Ὑs
খ࠷

ὙH
େ࠷

Ὑs
খ࠷

ὙH
େ࠷

Ὑs
খ࠷

ὙH
େ࠷

Ὑs
খ࠷

ὙH
େ࠷

16 15�65 16�35 4 6

20 1��5� 20�42 � 10 5�5 �

25 24�5� 25�42 10�5 13 7�5 11 5 �

30 2��5� 30�42 15�5 1� 12�5 16 10 14 7 12

35 34�5 35�5 17�5 21 15 1� 12 17

40 3��5 40�5 22�5 26 20 24 17 22 11�75 1�

45 44�5 45�5 25 2� 22 27 16�75 23 11�5 1�

50 4��5 50�5 30 34 27 32 21�75 2� 16�5 24 11�25 20

55 54�4 55�6 32 37 26�75 33 21�5 2� 16�25 25

60 5��4 60�6 37 42 31�75 3� 26�5 34 21�25 30 16 26

65 64�4 65�6 36�75 43 31�5 3� 26�25 35 21 31 17 27

70 6��4 70�6 41�75 4� 36�5 44 31�25 40 26 36 22 32

�0 7��4 �0�6 51�75 5� 46�5 54 41�25 50 36 46 32 42 21�5 34

�0 ���3 �0�7 56�5 64 51�25 60 46 56 42 52 31�5 44 21 36

100 ���3 100�7 66�5 74 61�25 70 56 66 52 62 41�5 54 31 46

110 10��3 110�7 71�25 �0 66 76 62 72 51�5 64 41 56

120 11��3 120�7 �1�25 �0 76 �6 72 �2 61�5 74 51 66

130 12��2 130�� �0 �0 76 �6 65�5 7� 55 70

140 13��2 140�� �0 100 �6 �6 75�5 �� 65 �0

150 14��2 150�� �6 106 �5�5 �� 75 �0
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֯φットɹ+*4 #����ʢ����ʣΑΓൈਮ

˙ ֯φット

උ	ߟɹ1�Ͷ͡ ͷݺͼʹׅހΛ付͚ ͨͷɺͳΔ͘ 用͍ͳ͍ɻ
ɹ	ɹɹ2�φットͷܗঢ়ɺࢦఆ͕ͳ͍ݶΓ྆ ໘取Γͱ͠ ɺ࠲付 ͖จऀͷࢦఆʹΑΔɻ
ɹ	ɹɹͳ͓ɺ࠲付͖ͷͶ͡ 部ͷ໘取Γɺʠ྆໘取Γʡʹ ४͡ Δɻ
௨͠ྲྀߦݱˎ ͍ͯΔ֯ボルトɺ֯φット.10ɺ.12ͷରลSچ+ISʹΑΔͷ͋ Γ·͢ ɻ

T
F

E N�

N�

П
EX

П
EX

П
EB

N
N

D

15 ʙ˃30˃

�0
ʙ˃
12
0˃

付͖࠲

ࢀ
ߟ

྆໘取Γ

N�

N�

П
EX

П
EX

15˃	ʙ30˃
C

N
N

П
EB

E

F

T

�
0
ʙ˃
12
0
˃

付͖࠲

ࢀ
ߟ

྆໘取Γ

Ͷ͡ͷݺͼ(E) .2 .3 .4 .5 .6 .� .10 .12 (.14) .16
ピッν(1) 0�4 0�5 0�7 0�� 1 1�25 1�5 1�75 2 2

D ɹେ࠷ 0�2 0�4 0�4 0�5 0�5 0�6 0�6 0�6 0�6 0��
ɹখ࠷ 0�1 0�15 0�15 0�15 0�15 0�15 0�15 0�15 0�15 0�2

EB
(४ੇ๏ج)খ࠷ 2 3 4 5 6 � 10 12 14 16

ɹେ࠷ 2�3 3�45 4�6 5�75 6�75 ��75 10�� 13 15�1 17�3
EX ɹখ࠷ 3�07 4�6 5�� 6�� ��� 11�6 14�6 16�6 1��6 22�5
F ɹখ࠷ 4�32 6�01 7�66 ��7� 11�05 14�3� 17�77 20�03 23�35 26�75

̼ (४ੇ๏ج)େ࠷ 1�6 2�4 3�2 4�7 5�2 6�� ��4 10�� 12�� 14��
ɹখ࠷ 1�35 2�15 2�� 4�4 4�� 6�44 ��04 10�37 12�1 14�1

̼� ɹখ࠷ 1�0� 1�72 2�32 3�52 3��2 5�15 6�43 ��3 ��6� 11�2�

s (४ੇ๏ج)େ࠷ 4 5�5 7 � 10 13 16 1� 21 24
ɹখ࠷ 3��2 5�32 6�7� 7�7� ��7� 12�73 15�73 17�73 20�67 23�67

୯ҐɿNN

Ͷ͡ͷݺͼ(E) .5 .6 .� .10 .12 (.14) .16
ピッν(1) 0�� 1 1�25 1�5 1�75 2 2

D ɹେ࠷ 0�5 0�5 0�6 0�6 0�6 0�6 0��
ɹখ࠷ 0�15 0�15 0�15 0�15 0�15 0�15 0�2

EB
(४ੇ๏ج)খ࠷ 5 6 � 10 12 14 16

ɹେ࠷ 5�75 6�75 ��75 10�� 13 15�1 17�3
EX ɹখ࠷ 6�� ��� 11�6 14�6 16�6 1��6 22�5
F ɹখ࠷ ��7� 11�05 14�3� 17�77 20�03 23�35 26�75

̼ (४ੇ๏ج)େ࠷ 5�1 5�7 7�5 ��3 12 14�1 16�4
ɹখ࠷ 4�� 5�4 7�14 ���4 11�57 13�4 15�7

̼� ɹখ࠷ 3��4 4�32 5�71 7�15 ��26 10�7 12�6

s (४ੇ๏ج)େ࠷ � 10 13 16 1� 21 24
ɹখ࠷ 7�7� ��7� 12�73 15�73 17�73 20�67 23�67

୯ҐɿNN

��֯φット�εタイルᶗʢ෦ڃ"ʣのܗঢ়、寸法

��֯φット�εタイルᶘʢ෦ڃ"ʣのܗঢ়、寸法
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ׂΓϐンɹ+*4 #����ʢ����ʣΑΓൈਮ

˙ ׂΓピンͷܗঢ়ɾੇ ๏

Mb

c

a a

d

（ͱ͕ Γઌ） （ฏઌ）

උߟ	ݺ�1ͼܘɺϐン݀ͷܘʹΑΔɻ
ɹɹ	2�Eɺઌ Β͔L/2ͷ間ʹ͓ Δ͚ͱ͢ Δɻ
ɹɹ	3�ઌͷܗঢ়ɺͱ͕ ΓઌͰฏઌͰΑ͍ ɻͦ ͷ͍ͣΕ Λ͔ඞཁͱ͢ Δ߹ࢦఆ͢Δɻ
ɹɹ	4�͞（L）ɺଠઢͷ内ͱ͠ ɺ内ͷɺͦ ͷڐ༰ࠩΛࣔ͢ɻͨ ͩ͠ ɺ͜ ͷදҎ֎ͷSΛಛʹඞཁͱ͢ Δ߹ɺจऀ͕ࢦఆ͢Δɻ
ɹɹ	5�಄部ɺ࣠ ৺ Β͔ஶ͠ ͳΒͳ͍ɻ͍ͯ͘

୯ҐɿNN

ܘͼݺ 0�6 0�� 1 1�2 1�6 2 2�5 3�2 4 5 6�3 � 10 13 16 20

E
४ੇ๏ج 0�5 0�7 0�� 1 1�4 1�� 2�3 2�� 3�7 4�6 5�� 7�5 ��5 12�4 15�4 1��3

༰ࠩڐ 0
 ɻ0�1

0
 ɻ0�2

0
 ɻ0�3

D
४ੇ๏ج 1 1�4 1�� 2 2�� 3�6 4�6 5�� 7�4 ��2 11�� 15 1� 24�� 30�� 3��6

༰ࠩڐ 0
 ɻ0�1

0
 ɻ0�2

0
 ɻ0�3

0
 ɻ0�4

0
 ɻ0�6

0
 ɻ0�7

0
 ɻ0��

0
 ɻ1�2

0
 ɻ1�5

0
 ɻ1��

0
 ɻ2�4

0
 ɻ3�1

0
 ɻ3��

0
 ɻ4��

C  2 2�4 3 3 3�2 4 5 6�4 � 10 12�6 16 20 26 32 40

B  1�6 1�6 1�6 2�5 2�5 2�5 2�5 3�2 4 4 4 4 6�3 6�3 6�3 6�3

ٴ
ͼ
ϐ
ϯ
ͷ
ܘ

ద
༻
͢
Δ
Ϙ
ϧ
τ

Ϙルト
Λ͑͜ ʵ 2�5 3�5 4�5 5�5 7 � 11 14 20 27 3� 56 �0 120 170

ҎԼ 2�5 3�5 4�5 5�5 7 � 11 14 20 27 3� 56 �0 120 170 ʵ

クレϏス
ピン

Λ͑͜ ʵ 2 3 4 5 6 � � 12 17 23 2� 44 6� 110 160

ҎԼ 2 3 4 5 6 � � 12 17 23 2� 44 6� 110 160 ʵ

ピン݀ܘ （උߟ） 0�6 0�� 1 1�2 1�6 2 2�5 3�2 4 5 6�3 � 10 13 16 20

Ὑ

4

ʶ0�5

5

ʶ0�5

6

ʶ0�5

�

10

ʶ0�5

ʶ0��

12

ʶ0��

14

ʶ0��

16

ʶ0��

1�

20

ʶ1�2

22

25

ʶ1�2

2�

32

36

ʶ1�2

40

45

ʶ2

50

ʶ2

56

63

71

�0

ʶ2

�0

100

112

125

ʶ2

140

160

1�0

ʶ2

200

224

250

2�0
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式
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表

Ίྠɹ+*4 #����ʢ����ʣΑΓൈਮࢭܗ$

˙ CࢭܗΊྠ

3d4d

0d

a

b

t 5

m

12

dd

d

n

ܘd0ͷ݀ͷҐஔɺࢭΊྠΛద用͢Δ࣠ʹ
ೖΕ ͱ͖ͨ ɺߔʹ͔͘ Εͳ͍Α͏ ʹ͢Δɻ

d5ɺ࣠ ʹΊΔͱ͖ ͷ֎पͷ࠷େܘɻ

ʲ軸༻ʳ

ͼ（1）ݺ

Ίྠࢭ ద用͢Δྠ（ߟࢀ）

E3 U C B E0
E5 E1

E2 N O

४ੇ๏ج ༰ࠩڐ ४ੇ๏ج ༰ࠩڐ （） （） （খ࠷） ४ੇ๏ج ༰ࠩڐ ४ੇ๏ج ༰ࠩڐ （খ࠷）

10 ��3
ʶ0�15

1 ʶ0�05

1�6 3
1�5

17 10 ��6    0
 ɻ0�0�

1�15

ʴ0�14
  0

1�5

（11） 10�2 1�� 3�1 1� 11 10�5

   0
 ɻ0�11

12 11�1

ʶ0�1�

1�� 3�2
1�5

1� 12 11�5

（13） 12 1�� 3�3 20 13 12�4

14 12�� 2 3�4

1�7

22 14 13�4

15 13�� 2�1 3�5 23 15 14�3

16 14�7 2�2 3�6 24 16 15�2

17 15�7 2�2 3�7 25 17 16�2

1� 16�5

1�2

ʶ0�06

2�6 3�� 26 1� 17

1�35

（1�） 17�5 2�7 3��

2

27 1� 1�

20 1��5

ʶ0�2

2�7 3�� 2� 20 1�

   0
 ɻ0�21

（21） 1��5 2�7 4 30 21 20

22 20�5 2�7 4�1 31 22 21

（24） 22�2 3�1 4�2 33 24 22��

25 23�2 3�1 4�3 34 25 23��

（26） 24�2 3�1 4�4 35 26 24��

2� 25��

1�6 （2）

3�1 4�6 3� 2� 26�6

1�75

（2�） 26�� 3�5 4�7 3� 2� 27�6

30 27�� 3�5 4�� 40 30 2��6

32 2��6 3�5 5

2�5

43 32 30�3

   0
 ɻ0�25

（34） 31�5

ʶ0�25

4 5�3 45 34 32�3

35 32�2 4 5�4 46 35 33

（36） 33�2

1��

ʶ0�07

4 5�4 47 36 34

1��5

2

（3�） 35�2 4�5 5�6 50 3� 36

40 37

ʶ0�4

4�5 5�� 53 40 3�

（42） 3��5 4�5 6�2 55 42 3��5

45 41�5 4�� 6�3 5� 45 42�5

（4�） 44�5 4�� 6�5 62 4� 45�5

50 45��

2

5 6�7 64 50 47

2�2

（52） 47�� 5 6�� 66 52 4�

55 50��

ʶ0�45

5 7 70 55 52

   0
 ɻ0�3

（56） 51�� 5 7 71 56 53

（5�） 53�� 5�5 7�1 73 5� 55

60 55�� 5�5 7�2 75 60 57

（62） 57�� 5�5 7�2 77 62 5�

（63） 5��� 5�5 7�3 7� 63 60

65 60��

2�5 ʶ0�0�

6�4 7�4 �1 65 62

2�7 2�5

（6�） 63�5 6�4 7�� �4 6� 65

70 65�5 6�4 7�� �6 70 67

（72） 67�5 7 7�� �� 72 6�

75 70�5 7 7�� �2 75 72

（7�） 73�5 7�4 ��1 �5 7� 75

�0 74�5 7�4 ��2 �7 �0 76�5

（1）ɿݺͼɺ（	）Ҏ֎Λ༏ઌ͠ ɺඞཁʹԠ͡ （ͯ	）ͷͷΛ用ɻ
（2）ɿް （͞U）́ 1�6NNͷ間1�5NNͱ͢ Δ͜ ͱ͕ Ͱ͖ Δɻ͜ ͷ߹N1�65NNͱ͢ Δɻ
උߟ		1�	ࢭΊྠԁ部ͷ࠷খ෯ɺ൘ްUΑΓখ͞ ͯ͘ ͳΒͳ͍ɻ
ɹɹ		2�	ద用͢Δ࣠ͷੇ๏ɺਪ͢Δੇ๏Λߟࢀͱ͠ ͯࣔ͠ ͨͷͰ͋ Δɻ
ɹɹ		3�	E4ੇ๏（NN）ɺE4́ E3ɹ （1�4ʙ1�5）Cͱ͢ Δ͜ ͱ͕ ·͠ ͍ɻ
͞ް		ߟࢀ UɺຊͶۀձ֨ن+S.A	NP�6ʵ1��6（Ͷ用߯ଳ）ʹ Αͬ ͍ͯΔɻ

୯ҐɿNN
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型
式
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表

˙ CࢭܗΊྠ

b

t

a

d 0

d3 d 4

5

m

d

d d

1 2

n

ܘd0ͷ݀ͷҐஔɺࢭΊྠΛద用͢Δ݀ʹ
ೖΕ ͱ͖ͨ ɺߔʹ͔͘ Εͳ͍Α͏ ʹ͢Δɻ

d5ɺ݀ ʹΊΔͱ͖ ͷ内पͷ࠷খܘɻ

ʲ݀༻ʳ

ͼ（1）ݺ

Ίྠࢭ ద用͢Δྠ（ߟࢀ）

E3 U C B E0
E5 E1

E2 N O

४ੇ๏ج ༰ࠩڐ ४ੇ๏ج ༰ࠩڐ （） （） （খ࠷） ४ੇ๏ج ༰ࠩڐ ४ੇ๏ج ༰ࠩڐ （খ࠷）

10 10�7

ʶ0�1�

1 ʶ0�05

1�� 3�1
1�2

3 10 10�4

ʴ0�11
  0

1�15

ʴ0�14
  0

1�5

11 11�� 1�� 3�2 4 11 11�4

12 13 1�� 3�3
1�5

5 12 12�5

（13） 14�1 1�� 3�5 6 13 13�6

14 15�1 2 3�6

1�7

7 14 14�6

15 16�2 2 3�6 � 15 15�7

16 17�3 2 3�7 � 16 16��

（17） 1��3

ʶ0�2

2 3�� � 17 17��

1� 1��5 2�5 4 10 1� 1�

ʴ0�21
  0

1� 20�5 2�5 4

2

11 1� 20

20 21�5 2�5 4 12 20 21

（21） 22�5 2�5 4�1 12 21 22

22 23�5 2�5 4�1 13 22 23

（24） 25��

1�2

ʶ0�06

2�5 4�3 15 24 25�2

1�35

25 26�� 3 4�4 16 25 26�2

（26） 27�� 3 4�6 16 26 27�2

2� 30�1

ʶ0�25

3 4�6 1� 2� 2��4

30 32�1 3 4�7 20 30 31�4

ʴ0�25
  0

32 34�4 3�5 5�2

2�5

21 32 33�7

（34） 36�5

1�6 （2）

3�5 5�2 23 34 35�7

1�75

2

35 37�� 3�5 5�2 24 35 37

（36） 3��� 3�5 5�2 25 36 3�

37 3��� 3�5 5�2 26 37 3�

（3�） 40�� 4 5�3 27 3� 40

40 43�5

ʶ0�4

1��

ʶ0�07

4 5�7 2� 40 42�5

1��5

42 45�5 4 5�� 30 42 44�5

45 4��5 4�5 5�� 33 45 47�5

47 50�5

ʶ0�45

4�5 6�1 34 47 4��5

（4�） 51�5 4�5 6�2 35 4� 50�5

ʴ0�3
  0

50 54�2

2

4�5 6�5 37 50 53

2�2

52 56�2 5�1 6�5 3� 52 55

55 5��2 5�1 6�5 41 55 5�

（56） 60�2 5�1 6�6 42 56 5�

（5�） 62�2 5�1 6�� 44 5� 61

60 64�2 5�5 6�� 46 60 63

62 66�2 5�5 6�� 4� 62 65

（63） 67�2 5�5 6�� 4� 63 66

（65） 6��2

2�5 ʶ0�0�

5�5 7 50 65 6�

2�7 2�5

6� 72�5 6 7�4 53 6� 71

（70） 74�5 6 7�4 55 70 73

72 76�5 6�6 7�4 57 72 75

75 7��5 6�6 7�� 60 75 7�

（7�） �2�5
ʶ0�55

6�6 � 62 7� �1 ʴ0�35
  0�0 �5�5 7 � 64 �0 �3�5

（1）ɿݺͼɺ（	）Ҏ֎Λ༏ઌ͠ ɺඞཁʹԠ͡ （ͯ	）ͷͷΛ用ɻ
（2）ɿް （͞U）́ 1�6NNͷ間1�5NNͱ͢ Δ͜ ͱ͕ Ͱ͖ Δɻ͜ ͷ߹N1�65NNͱ͢ Δɻ
උߟ		1�	ࢭΊྠԁ部ͷ࠷খ෯ɺ൘ްUΑΓখ͞ ͯ͘ ͳΒͳ͍ɻ
ɹɹ		2�	ద用͢Δ݀ͷੇ๏ɺਪ͢Δੇ๏Λߟࢀͱ͠ ͯࣔ͠ ͨͷͰ͋ Δɻ
ɹɹ		3�	E4ੇ๏（NN）ɺE4́ E3ɻ （1�4ʙ1�5）Cͱ͢ Δ͜ ͱ͕ ·͠ ͍ɻ
͞ް		ߟࢀ UɺຊͶۀձ֨ن+S.A	NP�6ʵ1��6（Ͷ用߯ଳ）ʹ Αͬ ͍ͯΔɻ

୯ҐɿNN
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式
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表

εϓϦンάϐン +*4 #����ʢ����ʣΑΓൈਮʗ̚ࢭܗΊྠ +*4 #����ʢ����ʣΑΓൈਮ

ঢ়ɾੇܗ ˙ ๏

（1）ɿD࠷େɺϐンͷԁप্ʹ͓ Δ͚࠷େͱ͠ ɺD࠷খɺD1ɺD2ɺD3ͷฏۉͱ͢ Δɻɹߟࢀ		Uͷɺ+S.A	NP�6（ຊͶۀձ֨ن）ʹ ΑΔɻ

୯ҐɿNN

ܘͼݺ 1 1�2 1�4 1�5 1�6 2 2�5 3 4 5 6 � 10 13

ε
ϓ
Ϧ
ϯ
ά
ϐ
ϯ

D （1） େ࠷ 1�2 1�4 1�6 1�7 1�� 2�25 2�75 3�25 4�4 5�4 6�4 ��6 10�6 13�7
খ࠷ 1�1 1�3 1�5 1�6 1�7 2�15 2�65 3�15 4�2 5�2 6�2 ��3 10�3 13�4

U （ߟࢀ） Ұൠ用 0�2 0�25 0�2� 0�3 0�3 0�4 0�5 0�6 0�� 1 1�2 1�6 2 2�5
ܰՙॏ用 0�1 0�12 0�15 0�15 0�15 0�2 0�25 0�3 0�4 0�5 0�6 ʵ ʵ ʵ

E （େ࠷） 0�� 1�1 1�3 1�4 1�5 1�� 2�4 2�� 3�� 4�� 5�� 7�� ��� 12�7
ೋॏͤΜஅ

ՙॏ
LNʨLHGʩ
খ࠷

Ұൠ用 0�6�
ʨ70ʩ

1�02
ʨ104ʩ

1�35
ʨ13�ʩ

1�55
ʨ15�ʩ

1�6�
ʨ171ʩ

2�76
ʨ2�1ʩ

4�31
ʨ440ʩ

6�2
ʨ633ʩ

10��
ʨ1130ʩ

17�25
ʨ1760ʩ

24��3
ʨ2532ʩ

44�13
ʨ4500ʩ

6���4
ʨ7030ʩ

112�7�
ʨ11500ʩ

ܰՙॏ用 0�3�
ʨ3�ʩ

0�56
ʨ57ʩ

0��
ʨ�2ʩ

0��7
ʨ��ʩ

0��3
ʨ�5ʩ

1�55
ʨ15�ʩ

2�42
ʨ247ʩ

3�4�
ʨ356ʩ

6�21
ʨ633ʩ

��7
ʨ���ʩ

13��6
ʨ1424ʩ

ʵ
ʵ

ʵ
ʵ

ʵ
ʵ

ద用͢Δ݀
ܘ 1 1�2 1�4 1�5 1�6 2 2�5 3 4 5 6 � 10 13

ੇ๏ڐ༰ࠩ    ɹ 0�0�
0

   ɹ 0�0�
0

   ɹ 0�12
0

   ɹ 0�15
0

ʴ0�2
0

Ὑ ੇ๏ڐ༰ࠩ ܘͼݺ
1 1�2 1�4 1�5 1�6 2 2�5 3 4 5 6 � 10 13

4
ʴ0�5

0

˓ ˓ ˓ ˓ ˓
5 ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
6 ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
� ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓

10 ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
12

ʴ1�0
0

˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
14 ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
16 ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
1� ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
20 ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
22 ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
25 ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
2� ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
32 ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
36 ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
40 ˓ ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
45 ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
50 ˓ ˓ ˓ ˓ ˓
56

ʴ1�5
0

˓ ˓ ˓ ˓
63 ˓ ˓ ˓ ˓
70 ˓ ˓ ˓
�0 ˓ ˓ ˓
�0 ˓ ˓

100 ˓ ˓
110 ˓
125 ˓
140 ˓

ͼݺ
Ίྠࢭ ద用͢Δྠ（ߟࢀ）

E （1） D H U C E1ͷ۠ E2 N O
४ੇ๏ج ༰ࠩڐ ४ੇ๏ج ༰ࠩڐ ४ੇ๏ج ༰ࠩڐ ४ੇ๏ج ༰ࠩڐ  Λ͑ ҎԼ ४ੇ๏ج ༰ࠩڐ ४ੇ๏ج ༰ࠩڐ খ࠷

0�� 0��    0
 ɻ0�0� 2 ʶ0�1 0�7

   0
 ɻ0�25

0�2 ʶ0�02 0�3 1 1�4 0�� ʴ0�05
  0 0�3

ʴ0�05
  0

0�4

1�2 1�2

   0
 ɻ0�0�

3 1 0�3 ʶ0�025 0�4 1�4 2 1�2

ʴ0�06
  0

0�4 0�6
1�5 1�5 4

ʶ0�2

1�3 0�4
ʶ0�03

0�6 2 2�5 1�5
0�5

0��
2 2 5 1�7 0�4 0�7 2�5 3�2 2

12�5 2�5 6 2�1 0�4 0�� 3�2 4 2�5
3 3 7 2�6 0�6

ʶ0�04

0�� 4 5 3
0�7

ʴ0�1
  0

4 4
   0

 ɻ0�12
� 3�5

   0
 ɻ0�3

0�6 1�1 5 7 4
ʴ0�075
  0 1�25 5 11 4�3 0�6 1�2 6 � 5

6 6 12 5�2 0�� 1�4 7 � 6

0��7 7
   0

 ɻ0�15

14 6�1

   0
 ɻ0�35

0�� 1�6 � 11 7
ʴ0�0�
  0

1�5
� � 16 6�� 0�� 1�� � 12 � 1��
� � 1� 7�� 0�� 2�0 10 14 � 210 10 20 ��7 1�0 ʶ0�05 2�2 11 15 10 1�15

ʴ0�14
  0

12 12    0
 ɻ0�1�

23

ʶ0�3

10�4 1�0 2�4 13 1� 12 ʴ0�11
  0

2�5
15 15 2� 13    0

 ɻ045
1�6 （2）

ʶ0�06 2�� 16 24 15 1�75（2）
3

1� 1�
   0

 ɻ0�21
37 16�5 1�6 （2） 4�0 20 31 1�

ʴ0�13
  0

3�5

24 24 44 20��  ɻ��5 2�0 ʶ0�07 5�0 25 3� 24 2�2 4

すˎ͖ ま$は、εϓϦンάϐンをద༻する݀にૠೖしたと͖ 、ลが接৮しないよ͏ な寸法Ͱな͚れなΒない。

MM

E D

C
t

45˃ 45˃ 

ˎ

DD
D 2

31

྆໘取Γܗ（W ܗ（Γ取໘ยܗ （Vܗ）
Δͱ͢ҙঢ়ܗͷΓ取໘Δͱ͢ҙঢ়ܗͷΓ取໘

εϓϦンάϐンのܗঢ়・寸法

n

m

2
d

1
d

b
d

tD

H

ଶঢ়用ଶঢ়༝ࣗ

උ ܗ ߟঢ়ҰྫΛࣔ͢

ঢ়、寸法ܗΊྠのࢭܗ&

（1）ɿEͷଌఆʹɺݶքプϥάήーδΛ用͍Δɻ
（2）ɿް （͞U）́ 1�6NNͷ間1�5NNͱ͢ Δ͜ ͱ͕ Ͱ͖ Δɻ͜ ͷ߹N1�65NNͱ͢ Δɻɹඋߟ		ద用͢Δ࣠ͷੇ๏ɺਪ͢Δੇ๏Λߟࢀͱ͠ ͯࣔ͠ ͨͷͰ͋ Δɻ
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Ͷͷࢉܭɹ+*4 #����ʢ����ʣΑΓൈਮ

߸ه ͷҙຯ߸ه
E ઢܘ	П

%� ίΠϧܘ	ᶱ

%� ίΠϧ֎ܘ	ᶱ

% ίΠϧฏܘۉ	%��%�
��
/B ༗ޮר
/U ૯ר
- ࣗ༝	ᶱ

1 ՙॏ/	,H

Ў ͶͷͨΘΈ
L Ͷఆ/�ᶱ	,H�ᶱ

( ԣੑ/�ᶱ�	,H�ᶱ�

D Ͷࢦ	%�E


࣭ࡐ ԣੑ	/�ᶱ


ઢ߯ߗ �����
ϐΞϊઢ �����

ΦΠϧテンύʔઢ �����
ステンϨスઢ �����

ྉࡐ ൺॏ(H/DN3)
మ	'F������$
 ����
߯	'F�����$
 ����

464���	��$S��$
 ���

˞ 	̙コイルฏܘۉ
・・・線のத৺とத৺のؒの寸法

"�Ͷのॏྔをࢉܭする

ྫ˼ɹϐアϊ線П���ɹ༗ޮר�ʢ૯ר�ʣɹコイルܘП����
ɹᶃͶのମੵをٻΊる
ɹɹࡐྉのஅ໘ੵɹʷɹͶのさɹʹɹͶのମੵ
ɹɹɹɹ式�˼ɹʢ���ˎ ���ˎ ����ʣɹˎɹʢ����ˎ ����ˎ �ʣɹʹɹ����ɹˎɹ�����ɹ�ɹ��������ɹᶱ�

ɹᶄͶのॏྔをٻΊる
ɹɹ࣭ྔɹʷɹൺॏɹʹɹͶのॏྔ
ɹɹɹɹ式˼ɹ��������ᶱ�ɹˎɹ�������H�ᶱ�ɹ�ɹ�����̶

#�Ͷの定をࢉܭする
ɹɹɹɹɹ(E�� ྫ˼�ϐアϊ線П���ɹ༗ޮר�ɹコイルܘП����
ɹɹL����� 式˼�ʢ�������ˎ ����?��ʣ���ʢ���ˎ ���ˎ �����?��ʣ���������������������������/�ᶱ
ɹ������ɹ���/B%

�

$�ՙॏのࢉܭをするʢѹॖεϓϦンάʣ
� ྫ˼�্記εϓϦンάのͶಛੑとして、ࣗ ༝��ᶱ、取を��ᶱとした߹、
ɹɹ1���Ўˎ �L� 式˼�ͶのたΘみをࢉܭするɹЎ��-���-�ɹЎ�����������
� ɹɹ���ˎ ��������������/

%�Ͷの応ྗをࢉܭする
ɹɹɹ��Д%ɹɹɹɹɹДE(� ྫ˼�্記εϓϦンάのͶಛੑとした߹、
ɹɹН����1ɹ����Ў� 式˼�ิਖ਼をࢉܭするɹ̲ ������
ɹɹɹ��КE

�ɹɹɹɹ�К/B%�� ɹɹ�Д��\ʢ�ˎ �����ʣ�ʢ�ˎ �����ʣ̂���ʢ���������ʣ���������� �
ɹɹДʢϫールमਖ਼ʣ���\ʢ�D��ʣ�ʢ�D��ʣ̂���ʢ������Dʣɹ\ʢ�ˎ ������ˎ ����ʣ�ʢ����ˎ ���?�ʣ̂�ˎ ��������ʢ�������������ʣˎ ������
� ����������/�ᶱ�
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ΩーٴͼΩーߔɹ+*4 #����ʢ����ʣΑΓൈਮ

˙ ΩーٴͼΩーߔ

I
C

M

S�

C�

C�

S�

I

���

���

��

���

���

E U�
U�

��

4�

4�

$

41ʹCͷެࠩʷ1�

4�ʹIͷެࠩʷ1�

Ωーຊମ

Ωーߔのஅ໘

Ωーͷ
ͼੇ๏ݺ

CʷI

Ωーͷੇ๏ Ωーߔͷੇ๏ ߟࢀ

C I

C M

C1

ٴ
ͼ
C2

ͷ
ج
४
ੇ
๏

ܗ動 ී通ܗ కࠐΈܗ

S1

ͼٴ
S2

U1

ͷ
ج
४
ੇ
๏

U2

ͷ
ج
४
ੇ
๏

U1

ͼٴ
U2
ͷ

༰ڐ
ࠩ

ద応͢Δ
軸ܘ

E
४ج
ੇ๏

༰ڐ
ࠩ

（I�）

४ج
ੇ๏

༰ࠩڐ

C1 C2 C1 C2
C1ٴͼ

C2

༰ࠩڐ
（H�）

༰ࠩڐ
（D10）

༰ࠩڐ
（N�）

༰ࠩڐ
（+s�）

༰ࠩڐ
（1�）

2 ʷ 2 2 0
ʵ 0�025

2 0
ʵ 0�025

I�

0�16 - 
0�25

6 - 20 2 �0�025
0

�0�060
�0�020

ʵ 0�004
ʵ 0�02�

ʶ
0�0125

ʵ 0�006
ʵ 0�031 0�0� - 

0�16

1�2 1�0

�0�1
0

6 - �

3 ʷ 3 3 3 6 - 36 3 1�� 1�4 � - 10

4 ʷ 4 4
0

ʵ 0�030

4
0

ʵ 0�030

� - 45 4
�0�030

0
�0�07�
�0�030

0
ʵ 0�030

ʶ
0�0150

ʵ 0�012
ʵ 0�042

2�5 1�� 10 - 12

5 ʷ 5 5 5

0�25 - 
0�40

10-56 5

0�16 - 
0�25

3�0 2�3 12 - 17

6 ʷ 6 6 6 14 - 70 6 3�5 2�� 17 - 22

（7 ʷ 7） 7
0

ʵ 0�036

7
0

ʵ 0�036
16 - �0 7

�0�036
0

�0�0��
�0�040

0
ʵ 0�036

ʶ
0�01�0

ʵ 0�015
ʵ 0�051

4�0 3�3

�0�2
0

20 - 25

� ʷ 7 � 7

0
ʵ 0�0�0

I11

1� - �0 � 4�0 3�3 22 - 30

10 ʷ � 10 �

0�40 - 
0�60

22 - 110 10

0�25 - 
0�40

5�0 3�3 30 - 3�

12 ʷ � 12

0
ʵ 0�043

� 2� - 140 12

�0�043
0

�0�120
�0�050

0
ʵ 0�043

ʶ
0�0215

ʵ 0�01�
ʵ 0�061

5�0 3�3 3� - 44

14 ʷ � 14 � 36 - 160 14 5�5 3�� 44 - 50

（15 ʷ 10） 15 10 40 - 1�0 15 5�0 5�3 50 - 55

16 ʷ 10 16 10 45 - 1�0 16 6�0 4�3 50 - 5�

1� ʷ 11 1� 11

0
ʵ 0�110

50 - 200 1� 7�0 4�4 5� - 65

20 ʷ 12 20

0
ʵ 0�052

12

0�60 - 
0��0

56 - 220 20

�0�052
0

�0�14�
�0�065

0
ʵ 0�052

ʶ
0�0260

ʵ 0�022
ʵ 0�074 0�40 - 

0�60

7�5 4�� 65 - 75

22 ʷ 14 22 14 63 - 250 22 ��0 5�4 75 - �5

（24 ʷ 16） 24 16 70 - 2�0 24 ��0 ��4 �0 - �0

25 ʷ 14 25 14 70 - 2�0 25 ��0 5�4 �5 - �5

2� ʷ 16 2� 16 �0 - 320 2� 10�0 6�4 �5 - 110

32 ʷ 1� 32
0

ʵ 0�062
1� �0 - 360 32

�0�062
0

�0�1�0
�0�0�0

0
ʵ 0�062

ʶ
0�0310

ʵ 0�026
ʵ 0�0��

11�0 7�4
110 - 
130

୯ҐɿNN

��ฏߦΩーٴͼΩーߔのܗঢ়・寸法
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表

˙ ΩーٴͼΩーߔ

CC

S�

C�

C�

S�

$

I

I����

���

���

I�

E U�
U�

"

��˃ G
"

I 4�
���

���

���

4�

4�

�� ���
M

�� 4� ���

�� ��� ��� ���

MF

""அ໘

$

C

I

頭ͳ͜͠͏Ωʔʢ5߸هʣ 頭͖͜͏Ωʔʢ5߸ه(ʣ ʢ ʣ

͜͏ ʶ����
�
����͜͏ ʶ����

�
����

I�ʹIɺ�GʹIɺ�F˺C

41ʹCͷެࠩʷ1�

4�ʹIͷެࠩʷ1�

Ωーຊମ

Ωーߔのஅ໘

Ωーͷ
ͼੇ๏ݺ

CʷI

Ωーͷੇ๏ Ωーߔͷੇ๏ ߟࢀ

C I

I1 C M

C1ٴͼC2

S1

ͼٴ
S2

U1 ͷ
४ج
ੇ๏

U2 ͷ
४ج
ੇ๏

U1

ͼٴ
U2 ͷ
༰ࠩڐ

ద応͢Δ
軸ܘ

E
४ج
ੇ๏

༰ࠩڐ
（I�）

४ج
ੇ๏

༰ࠩڐ

ج
४
ੇ
๏

༰ࠩڐ
（D10）

2 ʷ 2 2 0
ʵ 0�025

2 0
ʵ 0�025

I�

-

0�16 - 0�25

6 - 30 2 �0�060
�0�020 0�0� - 0�16

1�2 0�5 �0�05
0

6 - �

3 ʷ 3 3 3 - 6 - 36 3 1�� 0�� � - 10

4 ʷ 4 4
0

ʵ 0�030

4
0

ʵ 0�030

7 � - 45 4
�0�07�
�0�030

2�5 1�2

�0�1
0

10 - 12

5 ʷ 5 5 5 �

0�25 - 0�40

10 - 56 5

0�16 - 0�25

3�0 1�7 12 - 17

6 ʷ 6 6 6 10 14 - 70 6 3�5 2�2 17 - 22

（7 ʷ 7） 7
0

ʵ 0�036

7�2
0

ʵ 0�036
10 16 - �0 7

�0�0��
�0�040

4�0 3�0 20 - 25

� ʷ 7 � 7

0
ʵ 0�0�0

I11

11 1� - �0 � 4�0 2�4

�0�2
0

22 - 30

10 ʷ � 10 � 12

0�40 - 0�60

22 - 110 10

0�25 - 0�40

5�0 2�4 30 - 3�

12 ʷ � 12

0
ʵ 0�043

� 12 2� - 140 12

�0�120
�0�050

5�0 2�4 3� - 44

14 ʷ � 14 � 14 36 - 160 14 5�5 2�� 44 - 50

（15 ʷ 10） 15 10�2
0

ʵ 0�070
I10 15 40 - 1�0 15 5�0 5�0

�0�1
0

50 - 55

16 ʷ 10 16 10
0

ʵ 0�0�0

I11

16 45 - 1�0 16 6�0 3�4

�0�2
0

50 - 5�

1� ʷ 11 1� 11
0

ʵ 0�110

1� 50 - 200 1� 7�0 3�4 5� - 65

20 ʷ 12 20

0
ʵ 0�052

12 20

0�60 - 0��0

56 - 220 20

�0�14�
�0�065

0�40 - 0�60

7�5 3�� 65 - 75

22 ʷ 14 22 14 22 63 - 250 22 ��0 4�4 75 - �5

（24 ʷ 16） 24 16�2
0

ʵ 0�070
I10 24 70 - 2�0 24 ��0 ��0

�0�1
0

�0 - �0

25 ʷ 14 25 14

0
ʵ 0�070

I11

22 70 - 2�0 25 ��0 4�4

�0�2
0

�5 - �5

2� ʷ 16 2� 16 25 �0 - 320 2� 10�0 5�4 �5 - 110

32 ʷ 1� 32
0

ʵ 0�062
1� 2� �0 - 360 32

�0�1�0
�0�0�0

11�0 6�4
110 - 
130

୯ҐɿNN

��͜ 配͏Ωー・಄͖͜ 配͏ΩーٴͼΩーߔのܗঢ়・寸法
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表໘ॲཧɹຊػցֶձɹػցֶศ覧ɹΑΓൈਮ

˙ ද໘ॲཧͷํ๏ͱछྨ

1�  ද໘ॲཧͷํ๏
ํ๏ ཧͱಛݪ ྉࡐ ੑঢ়

Ί͖ͬؾి
ૉࡐΛӄۃͱ͠ ͯΊ͖ͬཋʹਁ͖ͤ͠ɺྲྀి
ྲྀʹΑͬͯૉࡐද໘ʹۚଐບΛిղੳग़ͤ͞
Δɻ

ૉࡐۚଐɺϓϥスνοΫʢද໘ΛແిղΊͬ
͖ͰిಋԽͯ͠ిؾΊ͖ͬ͢Δʣɻ

০༻�ЖNҎԼɺ৯༻ɺۀ༻����
ेЖNҎ্ɺଟ͘ͷ߹ɺϐンϗʔϧ͕͞Ε
͍ͯΔɻ

༹༥Ί͖ͬ ૉࡐΛ༹༥ۚଐதʹਁ͖͔ͤͯ͠ΒҾ্͖͛ɺ
༹ղۚଐΛݻڽɺඃ෴ͤ͞Δɻ

ૉࡐओͱ͠ ͯమ߯ࡐྉɺඃ෴ۚଐͱ͠ ͯ
"Mɺ;Oɺ4Oɺ1CͳͲɻ

ް͍ඃ෴͕Մɻີ ணੑɺมܗՃੑඃ෴
ͱૉࡐͷؒʹܗ͞ΕΔ߹ۚͷੑঢ়ʹΑ
Δɻ

Ί͖ͬࢄ֦
ૉࡐද໘ʹۚଐݩૉΛ֦ͤ͞ಁਁࢄΔɻॲ
ཧԹʢ����ˆલޙʣ͕ ॲཧޙͷͰɺ͍ߴ
Λཁ͢ɻ

ૉࡐओͱ͠ ͯమ߯ࡐྉɺ'Fجɺ/Jج߹
ۚͳͲɻඃ෴ۚଐ"Mɺ$Sɺ4JͳͲɻ ߹ۚް͞े��ඦЖNɻ

ৠணΊ͖ͬ
ཧৠண๏ɿਅۭৠணɺスύολϦンάɺΠΦン
ϓϨʔテΟンάͳͲʹΑΔඃ෴ɻԽֶৠண๏ɿΨ
スԽ߹ͷղʹΑΔඃ෴ɻ

ૉࡐۚଐɺηϥϛοΫɺϓϥスνοΫɺඃ෴ࡐ
ྉۚଐɺηϥϛοΫɻ

ཧৠண๏Ұൠʹৠண͕͍ɻԽֶৠ
ண๏ͰߴԹॲཧΛ·͵͕Εͳ͍ɻ

༹ɹࣹ
༹༥ঢ়ଶʹՃ༹ࣹͨ͠ࡐྉͷค·ཻͨ
ද໘ʹਧ͖͚ɺൽບͱ͢Δɻ༹ࡐΛૉࢠ ࣹத
ͷૉࡐԹ���ˆఔҎԼɻ

ૉࡐۚଐɺηϥϛοΫɺϓϥスνοΫɺͦ ͷ
ଞɺ༹ ྉۚଐɺηϥϛοΫɺϓϥスνοΫࡐࣹ
͋Δ͍ͦΕΒͷࠞ߹ࡐɻ

ີண͕͞ڧൺֱతʹ͍ɻൽບʹ͕͋ؾΔɻ
࣮༻ͷඃ෴ް͞���NNఔҎԼɻ

߹ͤ൘ ѹԆѹ๏ɺരൃ༹๏ͳͲʹΑΔɻॲཧର
൘໘ɺγϦンμʔ໘ͳͲ؆୯ܗঢ়ͷͷɻ

ૉࡐۚଐɺ́ ͱΜͲమ߯ࡐྉɻ߹ͤ൘ࡐۚ
ଐɺ߹ۚɻ

രൃ༹Ͱ߹ͤ൘ࡐͷް͞�NNఔҎ
Լɻ

ཅࢎۃԽ ࢎེ Ύ͠͏ ۃΛཅࡐͳͲͷిղӷதͰૉࢎ
ͱ͠ ͯిղ͠ɺૉࡐද໘ʹࢎԽບΛܗ͢Δɻ ૉࡐ"M͓Αͼͦͷ߹͕ۚओɻଞʹ.HͳͲɻ ͔ΒͳΔɻ௨ৗ෧࣭Խບͪີͱଟࢎ

ɻີ͏ߦॲཧΛ ணੑྑɻண৭Մɻ

Խॲཧ
ૉࡐද໘ʹਁ͖ͤ๏·ͨスϓϨʔ๏ͳͲʹ
ΑΓΓΜࢎԘ·ͨΫϩϜࢎԘൽບΛܗ͞
ͤΔɻ

ૉࡐమ߯ࡐྉɺ"Mɺ;OͳͲɻ ओͱ͠ ͯɺమ߯ࡐྉʹΓΜࢎԘܥඃບɺ"Mʹ
ΫϩϜࢎԘඃບ͕ద༻͞ΕΔɻ

ਁɹ ૉࡐද໘ʹૉΛ֦ͤ͞ಁਁࢄΔɻॲཧԹ
���������ˆɻॲཧޙমೖΕΛ͏ߦɻ ૉࡐ$ؚ༗ྔ���ˋҎԼͷ ʢ߯ͩম߯ʣ

ਁਂ͞�������NNɺ͞ߗ������
���)7ɻॲཧ͓ΑͼॲཧޙͷমೖΕʹΑΔ
ૉࡐมܗʹҙɻ

ɹԽ
ૉࡐද໘ʹૉΛ֦ͤ͞ಁਁࢄΔɻॲཧԹ
���������ˆɻॲཧલʹॲཧͱػցՃ
Δɻ͑ߦ͕

ૉࡐΨスԽͰԽ ʢ߯$Sɺ.Pɺ"MͳͲΛ
ؚ༗ʣɻΠΦンԽͰ΄ͱΜͲͷ߯छɻ

Խਂ͞���NNҎԼɻ
খ͕͞ܗͷมࡐ����������)7ɻૉ͞ߗ
͍ɻ

ਁԽ ਁͱಉ࣌ʹԽΛ͏ߦɻॲཧԹ�����
���ˆɻॲཧޙমೖΕΛ͏ߦɻ

ૉࡐਁͷ߹ͱಉ͡ɻૉ߯ʹద༻Ͱ
͖Δɻ

ਁԽਂ͞�NNҎԼɻ͞ߗ���)7ఔ
ɻ

ਁɹེ ૉࡐද໘ʹེԫΛ֦ͤ͞ಁਁࢄΔɻॲཧԹ
���������ˆɻ ૉࡐ߯ࡐɺ߯ छΛΘͳ͍ɻ ེԽమൽບͷް͞���ЖN͔Βຎࡲ͕

Լɻ

ਁེԽ ਁེͱಉ࣌ʹԽΛ͏ߦɻॲཧԹ�����
���ˆɻ ૉࡐԽͷ߹ͱಉ͡ɻ ਁེԽਂ͞���������NNɻ

पমೖΕߴ ૉࡐද໘Λߴप༠ಋిྲྀʹΑͬͯٸʵٸ
ྫྷͯ͠মೖΕΔɻ

ૉࡐమ߯ࡐྉɻͱ͘ʹதૉ߯ɺ߹ۚ߯ɺர
品ͳͲɻ

͕ؒ࣌ۀ࡞Խͷް͞�������NNɻߗ
͍ɻ
ૉࡐͷม͕ܗখ͍͞ɻ

ԌমೖΕ ૉࡐද໘Λࢎૉʵ೩ྉԌʹΑͬͯٸʵྫྷٸ
ͯ͠মೖΕΔɻ ಉ্ Խͷް͞����NNɻߗ

ͦͷଞͷ
ද໘মೖΕ

ϨʔβϏʔϜɺి ද໘ΛࡐϏʔϜͳͲͰૉࢠ
মೖΕΔɻͯ͠ྫྷٸʵٸ ૉࡐমೖΕੑ͕͋Εɺͱ͘ʹ੍͕ݶͳ͍ɻ Խ͕Մɻߗ෦ہബ͍ɻ͘ۃԽ͕ߗ

ϓϥスνοΫ
ϥΠχンά

γʔτϥΠχンά๏ɺ༹ ࣹ๏ɺృ๏ͳͲʹ
Αͬͯૉࡐද໘Λඃ෴͢Δɻ

ඃ෴ࡐྉϙϦΤνϨンɺԘԽϏχϧɺ;ͬૉ
थࢷɺΰϜͳͲɻ ް͍ඃ෴͕Մɻ�NNҎ্ͷ͜ͱ͋Δɻ

ηϥϛοΫ
ίʔテΟンά

ৠண๏ɺ༹ ࣹ๏ɺম͚๏ͳͲʹΑͬͯૉࡐද
໘Λඃ෴͢Δɻ

ඃ෴ࡐྉͱ͠ ͯΨϥス࣭ηϥϛοΫʢ΄͏Ζ
͏ʣɻ֤ छηϥϛοΫɻ

ີணੑ͕͋·Γྑ͘ͳ͍ɻՃྫྷ٫ͷ܁ฦ͠
Ͱɺൽບʹ͖྾ΛੜͣΔ͜ͱ͕͋Δɻ

ग़యɹຊػցֶձɹػցֶศཡɹՃ ɾֶՃثػ
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˙ ද໘ॲཧͷํ๏ͱछྨ

2�  ද໘ॲཧͷछྨɺ用ྫɺಛ
໊ɹশ ް （͞ЖN） ॲཧͰ͖Δ࣭ࡐ 用ྫ తɾಛ උɹߟ

ѥԖメοΩ �ʙ�� మ߯ ബ൘
ϫΠϠ

ɾ�ࡺɺՁ֨
ɾ�֎͘ྑ؍ͳ͍ ʵ

ΫϩメʔτメοΩ �ʙ� మ߯ ൘ۚ෦
Ϙϧτɺナοτ

ɾ�ࡺɺՁ֨
ɾ�ྔ࢈品ʹద͢Δ
ɾ�ඒ؍མͪΔ͕χοέϧメοΩͷ
ସ

ʵ

ϢχΫϩメοΩ �ʙ� మ߯ ʵ

ՁΫϩメʔτࡾ �ʙ� మ߯ Ϙϧτɺナοτ ɾ�ࡺɺՁ֨
ɾ�ՁΫϩϜΛؚ༗͠ͳ͍ ʵ

χοέϧメοΩ ʵ
మ߯
ಔ
ԫಔ

ʵ
ɾ�৯ੑ্ɺ০
ɾ�େؾதͰΫϩϜメοΩͷํ͕
৯ੑେ

ɾ�ඞཁʹԠ͡ɺಔͷԼメοΩΛ͢Δ
ɾ�ਂ͍ԜΈෆՄ

ແిղ
χοέϧメοΩ

ఆՄࢦ

మ߯
ステンϨス
ಔ

Ξϧϛ߹ۚ
Ψϥス

ϓϥスνοΫ

χοέϧメοΩ
͕Ͱ͖ͳ͍෦品

ɾ�χοέϧメοΩʹൺՁ֨��ഒҎ
্
ɾ�ບްཧ͕༰қ
ɾ�৯ੑɺຎੑେ
ɾ�ඇۚଐͷಋମԽՄ

ʵ

ΧχθンメοΩ メοΩߗޙԽॲ
ཧΛ͢ࢪ෦品

ɾ�ແిղχοέϧメοΩͷಛͱಉ͡
ɾ�メοΩޙͷॲཧͰߗԽՄ

ΫϩϜメοΩ ʵ
మ߯
ಔ
ԫಔ

ʵ

ɾ�ޫ͋Δ֎؍
ɾ�৯ੑྑ
ɾ�ΫϩϜメοΩಉ࢜ͷಈম͖
͍͢

ɾ�ඞཁʹԠ͡ɺχοέϧͷԼメοΩΛ
͢Δ
ɾ�ਂ͍ԜΈෆՄ

Խమൽບࢎࡾ࢛
ʢࠇછΊʣ ʵ మ߯

Ϙϧτ
ナοτ
ثଌܭ

ɾ�ృԼ
ɾ�֎؍ʢޫ͋Γʣ
ɾ�λϑτϥΠυΑΓࡺͼ͍͢

ɾࢎࡾ࢛�Խమʢࠇ৭ʣΛੜͤ͞Δ

Թࠇ৭
ΫϩϜメοΩ �ʙ�

మ߯
ಔ

ステンϨス

ਫ਼ͷඞཁͱ͢Δ
ͷࠇછΊҎ্ʹ
৯ੑΛΉͷ

ɾ�ظͷྗࡺ
ɾ�৯ੑʹ༏ΕΔ
ɾ�ബບ

ɾ�ԹԼॲཧͷͨΊૉࡐͷʹΑΔ
Ө͕ڹͳ͘ɺϓϥスνοΫΰϜͱͷ
݁߹෦品ͦͷ··ՃͰ͖Δɻ

ΞϧϚΠτ

നɹ৭ �ʙ�

Ξϧϛ߹ۚ ʵ
ɾ�৯ੑɺຎੑ
ɾ�ిؾಋੑ͕ͳ͍
ɾ�ੑ

ɾ�ද໘ʹࢎ͍ݎԽൽບΛੜͤ͞ɺࢎ
ԽൽບͷࡉΛར༻ͯ͠ண৭͢Δண
৭ΞϧϚΠτ͕͋Δɻࠇɹ৭ �ʙ��
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࣭ࡐ ྨ
ੑ ポΞιンൺ ͤΜஅੑ ີ ҾுΓ͞ڧ ு ಋ ൺ

N/N?2 N/N?2 LH/N?3 N/N?2 /, W(Nɾ,) +/(LHɾ,)

1 A1050-0

ΞルϛニϜ

6�Y10?� 0�3 25Y10?� 2705 75Y10?6 2�4Y10?-5 231 �00

2 A1100-0 6�Y10?� 0�3 26Y10?� 2710 �0Y10?6 2�36Y10?-5 222 �04

3 A2011-53 70Y10?� 0�3 26Y10?� 2�20 3�0Y10?6 2�31Y10?-5 152 �64

4 A2017-54 71�6Y10?� 0�3 27�2Y10?� 27�0 425Y10?6 2�36Y10?-5 134 �64

5 A5052-H34 6��3Y10?� 0�3 25��Y10?� 26�0 260Y10?6 2�3�Y10?-5 137 �00

6 A5056-H3� 71�7Y10?� 0�3 25��Y10?� 2640 415Y10?6 2�41Y10?-5 112 �04

7 A6061-56 6��3Y10?� 0�3 26Y10?� 2700 310Y10?6 2�36Y10?-5 167 ��6

� A6063SS-55 6��3Y10?� 0�3 25��Y10?� 26�0 1�5Y10?6 2�34Y10?-5 20� �00

� A6063SS-56 6��3Y10?� 0�3 25��Y10?� 26�0 240Y10?6 2�34Y10?-5 201 �00

10 A6N01SS-55 6���Y10?� 0�3 25��Y10?� 2700 270Y10?6 2�35Y10?-5 1�� �00

11 AC4C-56 73�5Y10?� 0�3 24Y10?� 26�0 230Y10?6 2�15Y10?-5 15� �63

12 ADC12-' 70Y10?� 0�3 26�5Y10?� 26�0 2�5Y10?6 2�1Y10?-5 �2 �63

13 ADC14-' �1Y10?� 0�3 26Y10?� 2730 320Y10?6 1��Y10?-5 134 �63

14 'CD450

ࡐ߯

161Y10?� 0�27 63�4Y10?� 7100 450Y10?6 1�2Y10?-5 33�5 544

15 S45C 210Y10?� 0�3 �0��Y10?� 7�00 6�0Y10?6 1�12Y10?-5 45 4�0

16 SC.415 206Y10?� 0�3 7��2Y10?� 7�40 �30Y10?6 1�23Y10?-5 42�7 4�0

17 S,3 20�Y10?� 0�3 �0Y10?� 7�40 �50Y10?6 1�06Y10?-5 45 4�0

1� SS400 210Y10?� 0�3 �0��Y10?� 7�00 400Y10?6 1�17Y10?-5 51�6 473

22 S6+2 204Y10?� 0�2� 7��1Y10?� 7�10 1570Y10?6 1�16Y10?-5 46 4�0

24 SECC-;C ߯൘ 205Y10?� 0�3 7���Y10?� 7�60 270Y10?6 1�1�Y10?-5 50 4�0

26 (*N6

ステンレス

204Y10?� 0�3 7��5Y10?� 77�0 735Y10?6 1�03Y10?-5 25 461

27 2D51 204Y10?� 0�3 7��5Y10?� 7750 540Y10?6 1�02Y10?-5 24�3 460

2� S6S13 1�7Y10?� 0�3 75��Y10?� �030 4�1Y10?6 1�5�Y10?-5 16�3 4��

30 S6S303 1�7Y10?� 0�3 75��Y10?� 7�30 520Y10?6 1�72Y10?-5 16 500

31 S6S304 1�7Y10?� 0�3 75��Y10?� 7�30 520Y10?6 1�73Y10?-5 16�3 500

32 S6S430 204Y10?� 0�3 7��5Y10?� 7700 450Y10?6 1�04Y10?-5 25�6 460

33 S6S440 204Y10?� 0�3 7��5Y10?� 7750 540Y10?6 1�02Y10?-5 24�3 460

35 C3604#D ԫಔ �6Y10?� 0�32 36�4Y10?� �430 335Y10?6 2�05Y10?-5 117 377

ྉࡐցػ
ྉࡐցػ ˙
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ͨΘΈྔࢉܭ式
˙ ͨΘΈྔ/அ໘2࣍モーϝントࢉܭ式

̞́
̍̎ 	
̷̱ 3	

̞́
̒ 	̐
К̳̐	

̞́ 	
̍̎

̷̱ 3 （ɻ̱ʵ̓ ）̳ 3	

ͅ 	́
̞̏̚	
̥̰ ̏	

ͅ 	́
̞̔̚	
̥̰ ̏	

（̥ʹ̰̿）	

ͅ 	́
̞̐̔̚	
̥̰ ̏	

ͅ 	́
̞̏̔̐̚	
̥̰̑ ̏	

（̥ʹ̰̿）	

ͅ 	́
̍̕ ̞̎̚	
̥̰ ̏	

ͅ 	́
̞̏̔̐̚	
̥̰ ̏	

（̥ʹ̰̿）	

表తなはりのたΘみ<7>を記します。*はஅ໘࣍�モーϝント˞、&は֤࣭ࡐのϠンάͰす。

େจ1ࣈはूதՙॏʢྗʣをࣔし、খจࣈQはՙॏʢѹྗʣを表します。

˞அ໘࣍�モーϝント

表తなஅ໘ܗঢ়のஅ໘࣍�モーϝント<*>を記します。
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ϓラεチックͷྨͱಛ
˙ プラスνックͷྨͱಛҰཡ

ྨ ߸ه ໊ 通শ ओͳ用్ ओͳಛ

Մ઼ੑथࢷ

൚用プラスνック

1E ポリエνレン ʵ แ用ϑΟルϜɾラϛωートɾ؝۩ɾ用ͳͲ ҆ՁͰԹʹ͘ڧɺٵਫੑ͕ͳ͘ༀੑʹ༏ΕΔɻ

17C ポリԘԽϏニル ԘԽϏニルथࢷɺԘϏ ۀ用ϑΟルϜɾύイプɾϗースɾ電線ഁ෴ ҆ՁͰީੑʹ༏ΕΔ͕ɺࣹ ग़͕ܗ͍͠ɻ

11 ポリプロピレン ʵ Ոఉ用ॴ用ɾϑΟルϜɾ༰ث ҆ՁͰද໘ޫ͕ྑ͘ɺബບঢ়ଶʹ͕͍ڧԹʹऑ͍ɻ

1S ポリスνレン スνロールथࢷ ಁ໌ͳ用ɾ༰ثɾจ۩ߴɾ ൃ๒ ҆ՁͰ͘ྑ͕ੑܗ電ؾઈԑੑʹ༏ΕΔ͕ɺʹऑ͘੬͍ɻ

A#S Ξクリロニトリルɾϒタジエンɾスνレンथࢷ A#Sथࢷ ࣗ動 ɾंՈఉ電Խɾ用ͳͲࣹग़ܗ ܗऩॖ͕খ͘͞ɺバランス͕ͱΕ͍ͯΔɻ·ͨϝッΩੑ͕ྑ͍ɻ

AS Ξクリロニトリルɾスνレンथࢷ ʵ ࣗ動ं෦ɾ電ؾ෦ɾઔ෩ػͷӋ ɾࠜライター༰ث ΨιリンͳͲ߭༉ʹ͘ڧɺই͖ͭʹ͍͘ɻ

1..A ポリϝタクリルࢎϝνル ϝタクリルथࢷɺΞクリル ޫϑΝイバーɾレンζɾޫ デΟスクɾテールライト શʹ無৭ಁ໌Ͱޫ線ͷ通ա100�ʹۙ͘ɺ
ޫʹ͋ͨͬͯもม৭͠ͳ͍ɻ

17A ポリϏニルΞルコール ポバールथࢷ ϑΟルϜɺԽহݪྉ͓ΑͼҩༀఴՃɺࢴՃࡎ(クリΞーコート) औΓѻ͍͕༰қɻਣࢎष͓Αͼม৭͕গͳ͍ɻ

17DC ポリԘԽϏニリデン - Ոఉ用ラップɺ৯ͷแϑΟルϜɺ৯อଘ用แࡐྉ ɻͭ࣋ͷ྆ํʹ対ͯ͠バリΞੑ(ΨスͷಁաΛ͑͗͞Δੑ࣭)Λ(ਫ)ؾૉͱਫৠࢎ

1#D ポリϒタジエン ϒタジエンथࢷ Ոఉ用ラップɺラϛωートϑΟルϜɺνϡーϒɺϗース ༏Εͨॊೈੑ͕͋Γɺಁ ໌Ͱ͍ܰɻ

1E5 ポリエνレンテレϑタレート ʵ ペットϘトルɾԻテープɾՈ電ثػ෦ ਫもগͳ͍͕ɺਫͱΞルカリʹऑ͍ɻٵਟͰੑʹ༏Εɺ無ಟͰڧ

エンプラ

൚用エンプラ

1A ポリΞϛド φイロン 電ؾ෦ɾػց෦ɾࣗ 動ं෦ͳͲͰΪΞɾプーリーɾシϟϑトɾϘϏン ༉ ɾੑੑ͕༏Ε͓ͯΓɺຎࡲ͕খ͘͞ɺຎʹ͕͍ڧɺ
ਫੑ͕͋Δҝٵ

1O. ポリΞηタール Ξηタールथࢷ ࣃ ɾंカϜɾモーター෦ɾϑΝスφーɾバルϒ ༀੑʹ༏Εɺຎࡲɺຎಛੑ͕ྑ͘ɺൃੑ͕ྑ͍ɻ

1C ポリカーϘωート ʵ ޢนɾর໌ث۩ɾ৴߸ػレンζɾϏン ಁ໌Ͱੑ͕͋Γিܸʹͱͯも͕͍ڧɺༀੑʹྼΔɻ

11E มੑポリϑΣニレンエーテル ポリϑΣニレンオΩシド OAثػɺࣗ 動ं෦ ɺ͘ߴʹతಛੑʹ༏ΕΔ͕ɺੑ͕ඇৗؾցతಛੑɺੑɺ電ػ
ੑܗʹ͋Γɻ

1#5 ポリϒνレンテレϑタレート ʵ コイルϘϏンɾコωクターɾΩϟϒレターɾΨスΩϟップ もྑ͍͕ਫɾΞルカリʹऑ͍ɻੑܗਟͰੑ͕༏Εڧ

('-1E5 Խポリエνレンテレϑタレートڧ') ʵ コイルϘϏンɾ電෦ɺ֎෦ɺスイッν 電ؾಛੑɺ೩ੑɺ֎ੑ؍ɺޫม৭ੑʹ༏ΕΔɻ

6H1E ߴྔࢠポリエνレン ʵ ライニングɺバッテリーηύレーターɺણҡ(Γࢳɺੑシート) িܸੑɺຎੑɺࣗ ਫੑʹ༏ΕΔɻٵɺඇੑ५ݾ

スーύーエンプ
ラ

1S6 ポリサルϗン ʵ 電ࢠ෦ɺカϝラ෦ɺҩྍػ۩ ண৭ɺϝッΩ͕Մɺੑɺ͡ Μੑɺੇ ๏҆ఆੑɺༀੑʹ༏ΕΔɻ

1ES ポリエーテルサルϗン ʵ モーターέースɺバッテリーέースɺەࡴஔɾトレイ Թクリープಛੑɺੇߴ ๏҆ఆੑɺスνーϜʹ༏ΕΔɻ

11S ポリϑΣニレンサルϑΝイド ʵ ԽֶプラントɾΩϟϒレターɾピストンリング ɻ͍ߴΊͯੑʹ༏Ε͓ͯΓɺຎɾༀੑ͕ྑ͘߶ੑもۃ

1AR ポリΞリレート ʵ スイッνྨɺϑロッピーデΟスクϋϒٴͼドライϒユニット ԹɺԹͰ༏Εͨ͡ΜੑΛࣔ͠ɺͶճ෮ੑɺੑɺੇߴ ๏҆ఆੑɺ
ຎੑɺༀੑʹ༏ΕΔɻ

1A* ポリΞϛドイϛド ʵ ϕΞリングɾΪΞɾバルϒ Ίͯੑʹ༏Ε͓ͯΓɺຎ͕গͳ͘িܸੑもྑ͍ɻۃ

1E* ポリエーテルイϛド ʵ コωクターɾϘϏンɾػۭߤࡐɾҩྍث۩  ɾੑༀ ɾੑੑܗʹ༏ΕɺવੑͰ͋Δɻ

1EE, ポリエーテルエーテルέトン ʵ Խֶプラントɾコピー෦ɾਫ ർ࿑ ɾੑຎੑʹ༏Εɺ࣌間Ͱ͋Ε300ˆスνーϜʹも͑Δɻ

1* ポリイϛド ʵ コイルϘϏンɾ̞ ι̘έットɾピストンリングɾϒッシϡ িܸ ɾੑੑʹ༏ΕɺԹ͔ΒߴԹ·ͰಛੑͷมԽ͕গͳ͍ɻ

LC1 ӷথポリϚー ʵ コωクターɺث߅ɺD7DCDͷシϟーシɺϚイクロモーターɺޫ ϑΝイバー ٵਫੑɺੑɺੇ ๏҆ఆੑʹ༏ΕΔɻ

'R ;ͬૉथࢷ ʵ ΣϋΩϟリΞɺ電線ඃ෴ɺΨスέットɺύッΩン ੑɺༀੑɺඇ೪ணɺࣗ ༏ΕΔɻʹੑ५ݾ

ߗԽੑथࢷ

1' ϑΣϊール ʵ 電ࢠ෦ͷج൫ɾιέットɾ͔Μͷख 電ؾతੑ࣭͕ྑ͘ߴɺ ͍Թʹ͑Δɻ

6' ユリΞ ૉथࢷ 接ணࡎɾ৯ث 無৭ಁ໌Ͱண৭ੑ͕ྑ͍͕িܸੑ͕ѱ͍ɻ接ணࡎ用్͕�0�Ҏ্

.' ϝラϛン ʵ 接ணࡎɾృྉɾ৯ثɾԽহ൘ 無৭Ͱ৯ੑ͕͋ΓɺৎͰඒ͍͠ɻ

1A, ポリエステルΞルΩッド ΞルΩドथࢷ ࣗ動ं෦ɺػۀ࢈ցͷプライϚー ৯ੑɺ༹ ղੑʹ༏Ε͍ͯΔɻ༹ࡎ

61 ෆポリエステル ʵ ધɾϘートɾϤットɾཋ૧ɾタンクړ େ型ͷΛ作Δͷʹద͓ͯ͠ΓɺΨラスણҡೖΓͷ'R1ओྲྀɻ

E1 エポΩシ ʵ 接ணࡎɾృྉɾɾコωクターカバー ܗऩॖ͕খ͘͞ɺػցಛੑʹ༏ΕৗԹͰݻԽ͢Δ͜ͱ͕Ͱ͖Δɻ

DA1 ジΞリルϑタレート ʵ スイッνɺコωクターɺコイルϘϏン トラッΩングੑɺੇ ๏҆ఆੑɺٵਫੑʹ༏ΕΔɻ

16R ポリレタン レタンथࢷ ృྉɺ接ணࡎɺۺɺࣗ 動ं෦ ੑɺຎੑɺ༹ੑࡎɺༀੑɺ電ؾಛੑʹ༏ΕΔɻ

S* シリコーン ͚͍ૉथࢷ ΰϜロールɾポット෦ɾシールࡐɾコンデンサー ੑʹ༏Ε͓ͯΓɺ༉ɺਫɾީੑもྑ͍ɻ

ߟࢀ

Մ઼ੑथࢷ	 Ճ͢ΔͱೈԽ͠ ͯՃͰ͖ ΔΑ͏ ʹͳΓɺྫྷ ٫͢ΔͱݻԽ͢Δɻ͞Βʹ Ճ͢ΔͱೈԽ͠ ɺ܁Γฦ͠ 用ՄͰ͋ Δɻ	

ߗԽੑथࢷ	 Ճ͢ΔͱೈԽ͠ ɺԽֶԠʹΑΓݻԽ͢ΔɻҰՃ͠ Խ͠ݻͯ ͨͷ࠶Ճ͠ ༹͚ͯͳ͍ɻ	

൚༻ϓラεチック	 थࢷՁ͕֨ൺֱత҆͘ ɺՃ͠ ͍͢Մ઼ੑथࢷɻมܗԹ100ˆະຬɺҾு͞ڧ 500LHG/DN2ະຬɺিܸ5LHGɾDN/DNະຬɻ	 	
	 中ͰPEɺPPɺP7CɺPS͕࢛େ൚用थࢷͱݺΕ͍ͯΔɻ	

൚༻エンϓラ	 มܗԹ100ˆҎ্ɺҾு͞ڧ 500LHG/DN2Ҏ্ɺিܸ5LHGɾDN/DNҎ্ͷՄ઼ੑथࢷɻ

εーύーエンϓラ	 ൚用ΤンプϥΑΓ͍ߴʹߋมܗԹ150ˆҎ্Ͱظ間用Ͱ͖ ΔՄ઼ੑथࢷɻ
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˙ プラスνックͷྨͱಛҰཡ

ྨ ߸ه ໊ 通শ ओͳ用్ ओͳಛ

Մ઼ੑथࢷ

൚用プラスνック

1E ポリエνレン ʵ แ用ϑΟルϜɾラϛωートɾ؝۩ɾ用ͳͲ ҆ՁͰԹʹ͘ڧɺٵਫੑ͕ͳ͘ༀੑʹ༏ΕΔɻ

17C ポリԘԽϏニル ԘԽϏニルथࢷɺԘϏ ۀ用ϑΟルϜɾύイプɾϗースɾ電線ഁ෴ ҆ՁͰީੑʹ༏ΕΔ͕ɺࣹ ग़͕ܗ͍͠ɻ

11 ポリプロピレン ʵ Ոఉ用ॴ用ɾϑΟルϜɾ༰ث ҆ՁͰද໘ޫ͕ྑ͘ɺബບঢ়ଶʹ͕͍ڧԹʹऑ͍ɻ

1S ポリスνレン スνロールथࢷ ಁ໌ͳ用ɾ༰ثɾจ۩ߴɾ ൃ๒ ҆ՁͰ͘ྑ͕ੑܗ電ؾઈԑੑʹ༏ΕΔ͕ɺʹऑ͘੬͍ɻ

A#S Ξクリロニトリルɾϒタジエンɾスνレンथࢷ A#Sथࢷ ࣗ動 ɾंՈఉ電Խɾ用ͳͲࣹग़ܗ ܗऩॖ͕খ͘͞ɺバランス͕ͱΕ͍ͯΔɻ·ͨϝッΩੑ͕ྑ͍ɻ

AS Ξクリロニトリルɾスνレンथࢷ ʵ ࣗ動ं෦ɾ電ؾ෦ɾઔ෩ػͷӋ ɾࠜライター༰ث ΨιリンͳͲ߭༉ʹ͘ڧɺই͖ͭʹ͍͘ɻ

1..A ポリϝタクリルࢎϝνル ϝタクリルथࢷɺΞクリル ޫϑΝイバーɾレンζɾޫ デΟスクɾテールライト શʹ無৭ಁ໌Ͱޫ線ͷ通ա100�ʹۙ͘ɺ
ޫʹ͋ͨͬͯもม৭͠ͳ͍ɻ

17A ポリϏニルΞルコール ポバールथࢷ ϑΟルϜɺԽহݪྉ͓ΑͼҩༀఴՃɺࢴՃࡎ(クリΞーコート) औΓѻ͍͕༰қɻਣࢎष͓Αͼม৭͕গͳ͍ɻ

17DC ポリԘԽϏニリデン - Ոఉ用ラップɺ৯ͷแϑΟルϜɺ৯อଘ用แࡐྉ ɻͭ࣋ͷ྆ํʹ対ͯ͠バリΞੑ(ΨスͷಁաΛ͑͗͞Δੑ࣭)Λ(ਫ)ؾૉͱਫৠࢎ

1#D ポリϒタジエン ϒタジエンथࢷ Ոఉ用ラップɺラϛωートϑΟルϜɺνϡーϒɺϗース ༏Εͨॊೈੑ͕͋Γɺಁ ໌Ͱ͍ܰɻ

1E5 ポリエνレンテレϑタレート ʵ ペットϘトルɾԻテープɾՈ電ثػ෦ ਫもগͳ͍͕ɺਫͱΞルカリʹऑ͍ɻٵਟͰੑʹ༏Εɺ無ಟͰڧ

エンプラ

൚用エンプラ

1A ポリΞϛド φイロン 電ؾ෦ɾػց෦ɾࣗ 動ं෦ͳͲͰΪΞɾプーリーɾシϟϑトɾϘϏン ༉ ɾੑੑ͕༏Ε͓ͯΓɺຎࡲ͕খ͘͞ɺຎʹ͕͍ڧɺ
ਫੑ͕͋Δҝٵ

1O. ポリΞηタール Ξηタールथࢷ ࣃ ɾंカϜɾモーター෦ɾϑΝスφーɾバルϒ ༀੑʹ༏Εɺຎࡲɺຎಛੑ͕ྑ͘ɺൃੑ͕ྑ͍ɻ

1C ポリカーϘωート ʵ ޢนɾর໌ث۩ɾ৴߸ػレンζɾϏン ಁ໌Ͱੑ͕͋Γিܸʹͱͯも͕͍ڧɺༀੑʹྼΔɻ

11E มੑポリϑΣニレンエーテル ポリϑΣニレンオΩシド OAثػɺࣗ 動ं෦ ɺ͘ߴʹతಛੑʹ༏ΕΔ͕ɺੑ͕ඇৗؾցతಛੑɺੑɺ電ػ
ੑܗʹ͋Γɻ

1#5 ポリϒνレンテレϑタレート ʵ コイルϘϏンɾコωクターɾΩϟϒレターɾΨスΩϟップ もྑ͍͕ਫɾΞルカリʹऑ͍ɻੑܗਟͰੑ͕༏Εڧ

('-1E5 Խポリエνレンテレϑタレートڧ') ʵ コイルϘϏンɾ電෦ɺ֎෦ɺスイッν 電ؾಛੑɺ೩ੑɺ֎ੑ؍ɺޫม৭ੑʹ༏ΕΔɻ

6H1E ߴྔࢠポリエνレン ʵ ライニングɺバッテリーηύレーターɺણҡ(Γࢳɺੑシート) িܸੑɺຎੑɺࣗ ਫੑʹ༏ΕΔɻٵɺඇੑ५ݾ

スーύーエンプ
ラ

1S6 ポリサルϗン ʵ 電ࢠ෦ɺカϝラ෦ɺҩྍػ۩ ண৭ɺϝッΩ͕Մɺੑɺ͡ Μੑɺੇ ๏҆ఆੑɺༀੑʹ༏ΕΔɻ

1ES ポリエーテルサルϗン ʵ モーターέースɺバッテリーέースɺەࡴஔɾトレイ Թクリープಛੑɺੇߴ ๏҆ఆੑɺスνーϜʹ༏ΕΔɻ

11S ポリϑΣニレンサルϑΝイド ʵ ԽֶプラントɾΩϟϒレターɾピストンリング ɻ͍ߴΊͯੑʹ༏Ε͓ͯΓɺຎɾༀੑ͕ྑ͘߶ੑもۃ

1AR ポリΞリレート ʵ スイッνྨɺϑロッピーデΟスクϋϒٴͼドライϒユニット ԹɺԹͰ༏Εͨ͡ΜੑΛࣔ͠ɺͶճ෮ੑɺੑɺੇߴ ๏҆ఆੑɺ
ຎੑɺༀੑʹ༏ΕΔɻ

1A* ポリΞϛドイϛド ʵ ϕΞリングɾΪΞɾバルϒ Ίͯੑʹ༏Ε͓ͯΓɺຎ͕গͳ͘িܸੑもྑ͍ɻۃ

1E* ポリエーテルイϛド ʵ コωクターɾϘϏンɾػۭߤࡐɾҩྍث۩  ɾੑༀ ɾੑੑܗʹ༏ΕɺવੑͰ͋Δɻ

1EE, ポリエーテルエーテルέトン ʵ Խֶプラントɾコピー෦ɾਫ ർ࿑ ɾੑຎੑʹ༏Εɺ࣌間Ͱ͋Ε300ˆスνーϜʹも͑Δɻ

1* ポリイϛド ʵ コイルϘϏンɾ̞ ι̘έットɾピストンリングɾϒッシϡ িܸ ɾੑੑʹ༏ΕɺԹ͔ΒߴԹ·ͰಛੑͷมԽ͕গͳ͍ɻ

LC1 ӷথポリϚー ʵ コωクターɺث߅ɺD7DCDͷシϟーシɺϚイクロモーターɺޫ ϑΝイバー ٵਫੑɺੑɺੇ ๏҆ఆੑʹ༏ΕΔɻ

'R ;ͬૉथࢷ ʵ ΣϋΩϟリΞɺ電線ඃ෴ɺΨスέットɺύッΩン ੑɺༀੑɺඇ೪ணɺࣗ ༏ΕΔɻʹੑ५ݾ

ߗԽੑथࢷ

1' ϑΣϊール ʵ 電ࢠ෦ͷج൫ɾιέットɾ͔Μͷख 電ؾతੑ࣭͕ྑ͘ߴɺ ͍Թʹ͑Δɻ

6' ユリΞ ૉथࢷ 接ணࡎɾ৯ث 無৭ಁ໌Ͱண৭ੑ͕ྑ͍͕িܸੑ͕ѱ͍ɻ接ணࡎ用్͕�0�Ҏ্

.' ϝラϛン ʵ 接ணࡎɾృྉɾ৯ثɾԽহ൘ 無৭Ͱ৯ੑ͕͋ΓɺৎͰඒ͍͠ɻ

1A, ポリエステルΞルΩッド ΞルΩドथࢷ ࣗ動ं෦ɺػۀ࢈ցͷプライϚー ৯ੑɺ༹ ղੑʹ༏Ε͍ͯΔɻ༹ࡎ

61 ෆポリエステル ʵ ધɾϘートɾϤットɾཋ૧ɾタンクړ େ型ͷΛ作Δͷʹద͓ͯ͠ΓɺΨラスણҡೖΓͷ'R1ओྲྀɻ

E1 エポΩシ ʵ 接ணࡎɾృྉɾɾコωクターカバー ܗऩॖ͕খ͘͞ɺػցಛੑʹ༏ΕৗԹͰݻԽ͢Δ͜ͱ͕Ͱ͖Δɻ

DA1 ジΞリルϑタレート ʵ スイッνɺコωクターɺコイルϘϏン トラッΩングੑɺੇ ๏҆ఆੑɺٵਫੑʹ༏ΕΔɻ

16R ポリレタン レタンथࢷ ృྉɺ接ணࡎɺۺɺࣗ 動ं෦ ੑɺຎੑɺ༹ੑࡎɺༀੑɺ電ؾಛੑʹ༏ΕΔɻ

S* シリコーン ͚͍ૉथࢷ ΰϜロールɾポット෦ɾシールࡐɾコンデンサー ੑʹ༏Ε͓ͯΓɺ༉ɺਫɾީੑもྑ͍ɻ
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ྉʵమ߯ࡐ
˙ మ߯

1�  +*S֨نͷૉ ɾ߯線ࡐɾ線
 ɾ߯線ࡐ

߸൪֨ن ໊֨ن ߸ه ओͳ用్߸ه

(����� Ұൠߏ༻ѹԆ߯ࡐ 44 Ϙϧτɺナοτɺϐン

(����� ࡐ༻ૉ߯߯ߏցػ 4�$ ナοτɺϘϧτɺγϟϑτɺࣗ ಈं෦品

(����� Έ͕͖߯༻Ұൠ߯ࡐ 4(% ナοτɺγϟϑτɺࣗ ಈं෦品

(����� ེԫٴͼེԫෳ߹շࡐ߯߯ 46. ց෦品ɺࣗػɺΧメϥͳͲͷਫ਼ີܭ࣌ ಈं෦品

(����� ૉࡐ߯߯۩ 4, ۩ɺ͢Γɺͨ ͕Ͷɺࠁҹ

(����� మےίンΫϦʔτ༻߯ 43ɺ4% ίンΫϦʔτ༻మے

(����� Έ͕͖߯ 4(%�% ナοτɺγϟϑτɺࣗ ಈं෦品

(����� Ϧϕοτ༻ؙ߯ 47 Ϧϕοτ

(����� νΣʔン༻ؙ߯ 4#$ νΣʔン

(����� 1$߯ 4#13 ϓϨスτϨスτίンΫϦʔτ༻

線
߸൪֨ن ໊֨ن ߸ه 用్ྫ

(�����

(����� ༹༥ΞϧϛχϜΊ͖ͬమઢٴͼ߯ઢ

48.�#
48.�"
48.�/
48."

Ұൠ༻ɺۚ ༻
Ұൠ༻ɺۚ ༻
͗͘༻�
֤छۚ

(�����

(�����

(�����
(�����
(�����
(�����

ઢ߯ߗ

ઢ߯ߗ1$

ϫΠϠϩʔϓ
Ͷ༻ΦΠϧテンύʔઢ
ѥԖΊ͖ͬ߯ΑΓઢ
༹༥ΞϧϛχϜΊ͖ͬమઢٴͼ߯ઢ

48

48$3
48$%

480�"ɺ#

48)"

֤छઢͶɺϫΠϠϩʔϓɺスνʔϧίʔυɺ
ϏʔυϫΠϠɺスϙʔΫϫΠϠ
ϓϨスτϨスτίンΫϦʔτλンΫɾ

ϫΠϠϩʔϓ
֤छઢͶ
Սۭઢɺຒઃઢɺͪ ΐ͏ Սઢ
Սۭઢɺͪ ΐ͏ Սઢɺ"$43༻৺ઢ

(�����

(�����

(�����

(�����

ϐΞϊઢ

1$߯ઢٴͼ1$߯ΑΓઢ

หͶ༻ΦΠϧテンύʔઢ

༹༥ΞϧϛχϜΊ͖ͬమઢٴͼ߯ઢ

481

4813
481%
480�7

48)"

หͶɺϛϡʔδοΫϫΠϠߴɺ ϩʔϓɺڃ
スνʔϧίʔυ
ϓϨスτϨスτίンΫϦʔτ

หͶ

Սۭઢɺͪ ΐ͏ Սઢɺ"$43༻৺ઢ

(����� ྫྷؒѹ༻ૉ߯ઢ 48$) ϘϧτɺナοτɺখͶ͡ɺϦϕοτ

(����� ඃ෴ΞʔΫ༹༻৺ઢ 48: ༹ͷ৺ઢ

線ࡐ
߸൪֨ن ໊֨ن ߸ه

(����� ೈ߯ઢࡐ 483.

(����� ࡐઢ߯ߗ 483)

(����� ϐΞϊઢࡐ 4834

(����� ྫྷؒѹ༻
ૉ߯ઢࡐ 483$)

(�����
ඃ෴ΞʔΫ
༹৺ઢ
༻ઢࡐ

483:

ຊػցֶձɹػցֶศཡΑΓൈਮ

ී௨మઢ
ͳ·͠మઢ
͗͘༻మઢ

మઢ
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˙ మ߯

2�  మ߯ࡐྉͷओͳछྨͱػցతੑ࣭

ྉ໊ࡐ ߸ه ͞ڧҾு߸ه
（N/NN2）

߱෬
（N/NN2） ͞ߗ ৳ͼ

（ˋ）

Ұൠߏ用ѹԆ߯ࡐ

SS330 330 - 430 1�5 Ҏ্ - 26 Ҏ্

SS400 400 - 510 235 Ҏ্ - 21 Ҏ্

SS4�0 4�0 - 610 275 Ҏ্ - 1� Ҏ্

間ѹԆೈ߯൘ٴͼ߯ଳ

S1HC 270 Ҏ্ - - 27 - 31 Ҏ্

S1HD 270 Ҏ্ - - 30 - 3� Ҏ্

S1HE 270 Ҏ্ - - 31 - 41 Ҏ্

ྫྷ間ѹԆ߯൘ٴͼ߯ଳ

S1CC （270Ҏ্） - �ʗߗ� ：࣭ 50 - 71HR#ɺ�5 - 130H7
�ʗߗ� ：࣭ 65 - �0HR#ɺ115 - 150H7
�ʗߗ� ：࣭ 74 - ��HR#ɺ135 - 1�5H7

ߗ ：࣭ �5HR#Ҏ্ɺ 170H7Ҏ্

（32 - 3� Ҏ্）

S1CD 270 Ҏ্ - 34 - 41 Ҏ্

S1CE 270 Ҏ্ - 36 - 43 Ҏ্

ࡐ用ૉ߯߯ߏցػ

S25C-N 440 Ҏ্ 265 Ҏ্ 123 - 1�3H# 27 Ҏ্

S35C-N 305 Ҏ্ 305 Ҏ্ 14� - 207H# 23 Ҏ্

S35C-H 3�0 Ҏ্ 3�0 Ҏ্ 167 - 235H# 22 Ҏ্

S45C-N 570Ҏ্ 345Ҏ্ 167 - 22�H# 20 Ҏ্

S45C-H 6�0 Ҏ্ 4�0 Ҏ্ 201 - 26�H# 17 Ҏ্

クロϜ߯߯ࡐ

SCS430 7�0 Ҏ্ 635 Ҏ্ 22� - 2�3H# 1� Ҏ্

SCS435 ��0 Ҏ্ 735 Ҏ্ 255 - 321H# 15 Ҏ্

SCS440 �30 Ҏ্ 7�5 Ҏ্ 26� - 331H# 13 Ҏ্

クロϜモリϒデン߯߯ࡐ

SC.430 �30 Ҏ্ 6�5 Ҏ্ 241 - 302H# 1� Ҏ্

SC.435 �30 Ҏ্ 7�5 Ҏ্ 26� - 331H# 15 Ҏ্

SC.440 ��0 Ҏ্ �35 Ҏ্ 2�5 - 352H# 12 Ҏ্

ૉࡐ߯߯۩ S,3 - - মͳ·͠ 212H# Ҏ্
মೖম͠ 63HRC Ҏ্ -

ࡐૉクロϜ軸ड߯߯ߴ
S6+2 - - ͠·ঢ়Խমͳٿ 201H# ҎԼ

͠·ঢ়Խমͳٿ �4HR# ҎԼ -

S6+3 - - ͠·ঢ়Խমͳٿ 207H# ҎԼ
͠·ঢ়Խমͳٿ �5HR# ҎԼ -

ૉ߯߯

S'340A 340 - 440 175 Ҏ্ �0H# Ҏ্ 27 Ҏ্

S'440A 440 - 540 225 Ҏ্ 121H# Ҏ্ 24 Ҏ্

S'540A 540 - 640 275 Ҏ্ 152H# Ҏ্ 20 Ҏ্

ૉ߯ர߯

SC360 360 Ҏ্ 175 Ҏ্ - 23 Ҏ্

SC410 410 Ҏ্ 205 Ҏ্ - 21 Ҏ্

SC450 450 Ҏ্ 225 Ҏ্ - 1� Ҏ্

SC4�0 4�0 Ҏ্ 245 Ҏ্ - 17 Ҏ্

ͶͣΈரమ

'C150 150 Ҏ্ - 212H# ҎԼ（ࡐࢼڙͷர์͠ܘ 30NN） -

'C200 200 Ҏ্ - 223H# ҎԼ（ࡐࢼڙͷர์͠ܘ 30NN） -

'C250 250 Ҏ্ - 241H# ҎԼ（ࡐࢼڙͷர์͠ܘ 30NN） -

'C300 300 Ҏ্ - 262H# ҎԼ（ࡐࢼڙͷர์͠ܘ 30NN） -

Ԗரమࠇঢ়ٿ

'CD400 400 Ҏ্ 250 Ҏ্ 201H# ҎԼ 15 Ҏ্

'CD450 450 Ҏ্ 2�0 Ҏ্ 143 - 217H# 10 Ҏ্

'CD500 500 Ҏ্ 320 Ҏ্ 170 - 241H# 7 Ҏ্

'CD600 600 Ҏ্ 370 Ҏ্ 1�2 - 26�H# 3 Ҏ্

ステンレス߯

S6S303 520 Ҏ্ - 1�7H# ҎԼ 40 Ҏ্

S6S304 520 Ҏ্ - 1�7H# ҎԼ 40 Ҏ্

S6S410 540 Ҏ্ - 15�H# Ҏ্ 25 Ҏ্

S6S416 540 Ҏ্ - 15�H# Ҏ্ 25 Ҏ্

S6S440C 7�0 Ҏ্ - 56HRC Ҏ্ 15 ҎԼ

˔্දͷදͰ͋ Γɺ߯ ͷް͞ࡐ ͼॲཧʹΑͬٴ ͯมΘΓ·͢ ɻ
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�ɽ�εςンϨε߯にͭいて�

ྉʵεςンϨε߯ࡐ
˙ ステンレス߯

εςンϨε߯とはమの�େݩૉに、クロϜʢ$Sʣ・χッケルʢ/Jʣをؚ༗さͤた߹ۚ߯の͏ͪ、$Sのؚ༗ྔが
��ˋ以্のものをい͏。εςンϨε߯は、$Sを��ˋ以্ؚΜだ'F�$S߹ۚをجຊとし、ৰੑ・ػցతੑ࣭・
Ճੑ・ͦのଞのੑ࣭を্さͤるたΊに/J・.P・$V・"M・4JなどをఴՃする。

ओݪྉが$Sと/Jとい͏໘かΒ、$Sܥと$S�/Jܥにେผされ、またۚଐ৫かΒϚルςンαイトܥ・ϑΣライトܥ
͓よͼΦーεςφイトܥに͚Βれる。また、͜の΄かに、Φーεςφイト・ϑΣライトܥεςンϨεੳग़ߗ
ԽܥεςンϨεなどがある。

˔ステンレスͷྨ

˔ੑʹݩ֤͢΅ٴૉͷޮՌ

ྨ CS系 CS-NJ系

ۚଐ৫ ϚϧテンαΠτܥ ϑΣϥΠτܥ ΦʔステナΠτܥ

Խੑߗ মೖΕߗԽੑ ඇমೖΕߗԽੑ ՃߗԽੑ

ૉݩ Δੑ্͢

$
ૉ ৰ ʢੑཻքৰੑʣ

ૉߴ ͞ߗɾڧ

.P ৰੑ（ৰੑ）

CV ੑࢎ

5JɾNC ৰੑ（ཻքৰੑ）

SJɾAM ࢎԽੑ

4ɾ4F ੑ

2�  ステンレスͷछྨͱಛ
छྨͷه߸ ಛ

464��� ��$S��/J߯ͷج४ܕɻ464���ɾ464���͍ͣΕ464���ʹվྑΛՃ͑ͨͷɻ/JఴՃʹΑΓৰ ɾੑػցతੑ࣭͕ྑɻ

464��� 464���ʹ4ɾ1ΛఴՃͯ͠ੑΛ্ͨ͠ͷɻͨ ͩ͠ɺৰੑྼΔɻ.PΛఴՃ͠ɺৰੑΛվળ͍ͯ͠Δɻ

464���
464���-

464���ͷվྑܕͰɺૉྔ͕গͳ͘ৰ ɾੑ༹ ੑʹ͙͢Ε͍ͯΔɻΦʔステナΠτܥステンϨスͷͳ͔Ͱ࠷ඪ४తͳͷɻ
464���-ɺ464���ΑΓૉྔΛ͘͠ ͯɺཻքৰ ɾੑ༹ ੑΛ্ͨ͠ͷɻ

464���4 /Jɾ$SͷఴՃʹΑΓৰ ɾੑࢎԽੑ͕ྑͰ͋Δͱͱʹߴɺ Թಛੑʹ͙͢Εɺ߯ͱ͠ ͯ༻͍ΒΕΔɻ
ྫྷؒՃʹΑΔՃߗԽੑΛ੍͢Δͱಉ࣌ʹ࣓ੑऑ͘ͳΓɺՃߗԽ ɾ߯ඇ࣓ੑ߯ͱ͠ ͯ༻͍ΒΕΔɻ

464���
464���-

.PఴՃʹΑΓৰ ʢੑৰʣɾྑ͕ੑࢎͰ͋Δͱͱʹߴɺ Թڧ͕େ͖͘ɺ߯ͱ͠ ͯ༻͍ΒΕΔɻ
464���-ɺ464���ΑΓૉྔΛ͘͠ ͯɺཻքৰ ɾੑ༹ ੑΛ্ͨ͠ͷɻ

4649.� 464���ʹ$VΛఴՃͯ͠ɺྫྷ ؒՃʹΑΔՃߗԽੑΛ੍ͨ͠ͷɻ

464��� ��$S߯ͷج४ܕͰྫྷؒՃ ɾੑৰੑ͕ྑɻՁ͕֨྿Ͱ͋ΔͨΊɺଟ͘ͷ༻్Ͱ༻͞ΕΔɻ

464��� 464���ʹ.PΛఴՃͯ͠ৰੑΛվྑͨ͠ͷɻ

464��� ϚϧテンαΠτܥͷදతͳステンϨス߯ɻॲཧޙͷػցతੑ࣭ͱৰੑʹ͙͢Ε͍ͯΔɻ

464��� 4Jɾ$SͷൣғΛখ͘͞͠ ͯɺৰੑͷ্ͱॲཧޙͷਟੑΛվྑͨ͠ͷɻόϧϒɾϙンϓγϟϑτɾਕɾϘϧτɾナοτɾৠؾλʔϏンཌྷɾ
δΣοτΤンδン෦品ͳͲʹ༻͍ΒΕ͍ͯΔɻ

464��� 4ɾ1ͷఴՃʹΑΓ��$S߯ͷੑΛ্ͨ͠ͷɻৰੑج४ܕΑΓྼΔɻ

464��� /JఴՃʹΑΓਟੑΛվྑ͠ɺ$SͷఴՃʹΑΓৰੑΛվྑͨ͠ͷͰɺॲཧͷ͖͘ϚϧテンαΠτܥͰৰੑ͕࠷ྑɻػࢴցɾધഫ༻
γϟϑτɾػۭߤ෦品ͳͲʹ༻͍ΒΕ͍ͯΔɻ

464���$ ステンϨス߯ͷͳ͔Ͱ࠷ߗ͕͘ߴɺຎੑʹ͙͢Ε͓ͯΓɺμΠスɾ࣠ۄडͳͲʹ༻͍ΒΕ͍ͯΔɻ

464���+� ੳग़ߗԽܥͷステンϨスͰɺ+*4߯छͷதͰ࠷ੑʹ͙͢Ε͓ͯΓɺബ൘ɾઢͶͰ༻͍ΒΕΔɻ
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3�  ֤छステンレスࡐྉͷԽֶͱػցతੑ࣭

˔オーステφイト系

˔ϑΣライト系

˔Ϛルテンサイト系

छྨͷ
߸ه

Խֶ（ˋ） ցతੑ࣭ػ

C SJ .O 1 S NJ CS .P ͦͷଞ Ҿு͞ڧ
（N/NN2）

৳ͼ
（ˋ）

ϒリωル
ߗ （͞H#）

S6S302 0�15 ҎԼ 1�00 ҎԼ 2�00 ҎԼ 0�045 ҎԼ 0�03 ҎԼ ��00 - 
10�00

17�00 - 
1��00 - - 520 Ҏ্ 40 Ҏ্ 1�7 ҎԼ

S6S303 0�15 ҎԼ 1�00 ҎԼ 2�00 ҎԼ 0�20 ҎԼ 0�15 Ҏ্ ��00 - 
10�00

17�00 - 
1��00

0�60
ҎԼ - 520 Ҏ্ 40 Ҏ্ 1�7 ҎԼ

S6S304 0�0� ҎԼ 1�00 ҎԼ 2�00 ҎԼ 0�045 ҎԼ 0�03 ҎԼ ��00 - 
10�50

1��00 - 
20�00 - - 520 Ҏ্ 40 Ҏ্ 1�7 ҎԼ

S6S304L 0�03 ҎԼ 1�00 ҎԼ 2�00 ҎԼ 0�045 ҎԼ 0�03 ҎԼ ��00 - 
13�00

1��00 - 
20�00 - - 4�0 Ҏ্ 40 Ҏ্ 1�7 ҎԼ

S6S310S 0�0� ҎԼ 1�50 ҎԼ 2�00 ҎԼ 0�045 ҎԼ 0�03 ҎԼ 1��00 - 
22�00

24�00 - 
26�00 - - 520 Ҏ্ 40 Ҏ্ 1�7 ҎԼ

S6S316 0�0� ҎԼ 1�00 ҎԼ 2�00 ҎԼ 0�045 ҎԼ 0�03 ҎԼ 10�00 - 
14�00

16�00 - 
1��00

2�00 - 
3�00 - 520 Ҏ্ 40 Ҏ্ 1�7 ҎԼ

S6S316L 0�03 ҎԼ 1�00 ҎԼ 2�00 ҎԼ 0�045 ҎԼ 0�03 ҎԼ 12�00 - 
15�00

16�00 - 
1��00

2�00 - 
3�00 - 4�0 Ҏ্ 40 Ҏ্ 1�7 ҎԼ

S6SX.7 0�0� ҎԼ 1�00 ҎԼ 2�00 ҎԼ 0�045 ҎԼ 0�03 ҎԼ ��50 - 
10�50

17�00 - 
1��00 - CV：3�00 

- 4�00 4�0 Ҏ্ 40 Ҏ্ 1�7 ҎԼ

छྨͷ
߸ه

Խֶ（ˋ） ցతੑ࣭ػ

C SJ .O 1 S NJ CS .P ͦͷଞ Ҿு͞ڧ
（N/NN2）

৳ͼ
（ˋ）

ϒリωル
ߗ （͞H#）

S6S430 0�12 ҎԼ 0�75 ҎԼ 1�00 ҎԼ 0�04 ҎԼ 0�03 ҎԼ 0�60
ҎԼ

16�00 - 
1��00 - - 450 Ҏ্ 22 Ҏ্ 1�3 ҎԼ

S6S434 0�12 ҎԼ 1�00 ҎԼ 1�00 ҎԼ 0�04 ҎԼ 0�03 ҎԼ 0�60
ҎԼ

16�00 - 
1��00

0�75 - 
1�25 - 450 Ҏ্ 22 Ҏ্ 1�3 ҎԼ

छྨͷ
߸ه

Խֶ（ˋ） ցతੑ࣭ػ

C SJ .O 1 S NJ CS .P ͦͷଞ Ҿு͞ڧ
（N/NN2）

৳ͼ
（ˋ）

ϒリωル
ߗ （͞H#）

S6S410 0�15 ҎԼ 1�00 ҎԼ 1�00 ҎԼ 0�04 ҎԼ 0�03 ҎԼ 0�60
ҎԼ

11�50 - 
13�50 - - 540 Ҏ্ 25 Ҏ্ 15�

Ҏ্

S6S410 0�15 ҎԼ 1�00 ҎԼ 1�25 ҎԼ 0�06 ҎԼ 0�15 Ҏ্ 0�60
ҎԼ

12�00 - 
14�00

0�60
ҎԼ - 540 Ҏ্ 17 Ҏ্ 15�

Ҏ্

S6S440C 0��5 - 
1�20 1�00 ҎԼ 1�00 ҎԼ 0�04 ҎԼ 0�03 ҎԼ 0�60

ҎԼ
16�00 - 
1��00

0�75
ҎԼ - 7�0 Ҏ্ 15 ҎԼ 56HRC

Ҏ্

˔ද中ͷߟࢀͰ͋ ΓɺอূͰ Γ͋·ͤ Μɻ
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1�  ΞルϛニϜ߹ۚͷछྨͱ֓ཁ
߹ۚ系統 छྨͷه߸ ֓ɹཁ

"*�$Vܥ

"����
"����
"����
"����

δϡϥϧϛンɺδϡϥϧϛンͷ໊শͰΒΕΔ����ɾ����͕දతͰɺ߯ Ͱɺಛʹ1Cɺ#JྑੑΛͭɻڧඖఢ͢Δʹࡐ
ΛఴՃͨ͠����շੑ߹ۚͱ͠ ͱ͠ࡐڧߴց෦品ʹଟ͘༻͍ΒΕ͍ͯΔɻ·ͨɺ����ػͯ Λ͍ͬͯΔɻൺ్༺͍ͯ
ֱతଟ͘ͷಔΛؚΉͨΊৰੑʹྼΓɺৰڥʹ͞Β͞ΕΔ߹ʹेͳৰॲཧΛඞཁͱ͢Δɻ

"M�.Oܥ "����
"����

����͕දత߹ۚͰɺ.OͷఴՃʹΑΓ७ΞϧϛχϜͷՃੑɺৰੑΛԼͤ͞Δ͜ͱͳ͘ɺڧΛগ͠૿Ճͤͨ͞ͷɻثɺ
ɺࠜ؈͕͋ΓɺΞϧϛڧʹΛͭɻ·ͨɺ����ʹ૬͢Δ߹ۚʹ.HΛ�ˋఔఴՃͨ͠����͞Β్༺͍ʹͳͲثɺ༰ࡐݐ
൘ɺυΞύωϧࡐͳͲͷࡐྉͱ͠ ͯଟ͘༻͍ΒΕΔɻ

"M�4Jܥ "���� ����4JͷఴՃʹΑΓுΛ͑ຎੑͷվળΛͨͬߦͷʹɺ$Vɾ/Jɾ.OΛͦΕͧΕ�ˋఴՃ͠ɺੑΛ্ͨͤ͞
ͷɻੑ͕Α͍͏͑ʹு͕গͳ͍ͷͰɺϐスτンࡐྉʹద͍ͯ͠Δɻ

"M�.Hܥ
"����
"����
"����

.HͷఴՃྔͷগͳ͍߹ۚͱ͠ ͯɺ����͕දతͰɺं ༻ఱҪ൘ɺࡐݐɺثࡐʹ༻͍ΒΕΔɻ
தఔͷ.HΛؚ༗͢Δͷͱ͠ ͯ����͕දతͰɺதఔͷڧΛͭࡐྉͱ͠ ͯͬͱҰൠతͳͷͰ͋Δɻ
.Hؚ༗ྔͷଟ͍����ൺॲཧ߹ۚͰඇॲཧ߹ۚͱ͠ ͯͬͱ༏ΕͨڧΛͪɺ༹ ੑྑͰ͋Δɻ͜ ͷͨΊɺ༹ 
ͱ͠ࡐߏ ͯધഫɺं ɺԽֶϓϥンτͳͲʹ༻͞Ε͍ͯΔɻ

"M�.H�4Jܥ "����
"����

͜ͷܥͷ߹ۚڧɺৰੑͱྑͰɺߏ༻ࡐͱ͠ ΊͨͷͰɺৰੑߴΛڧΕΔɻ����গྔͷ$VΛఴՃͤͯ͞͞༺ͯ
গ͠Լ͢Δ͕ɺੑʹ༏ΕɺϦϕοτ༻ࡐࣗಈंͷখܕ෦品ʹ༻͞Ε͍ͯΔɻྗ͕���/�NN�Ҏ্Ͱɺઃ্ͨܭΘΈΛ
ͱ͠ ͳ͚Εɺ44���߯ͱಉͷڐ༰Ԡྗ͕ͱΕΔͱ͍͏ར͕͋Δɻ����ڧ͍͕ԡग़ੑʹ༏Εɺ����΄Ͳڧ
Λඞཁͱ͠ ͳ͍ߏࡐͱ͠ ΕΔɻ͞༺ͯ

"M�;Oܥ "����
"�/��

ΞϧϛχϜ߹ۚͷͳ͔Ͱ࠷ڧߴΛͭ"M�;O�.H�$Vܥ߹ۚͱɺ$VΛؚ·ͳ༹͍ߏ༻"M�;O�.H߹ۚʹྨͰ͖Δɻ
"M�;O�.H�$Vܥ߹ۚͷදతͳͷ����Ͱɺػۭߤɺスϙʔπ༻品ʹ༻͞Ε͍ͯΔɻ
"M�;O�.H߹ۚൺֱత͞ڧ͍ߴΛͪͳ͕Β༹ޙͷӨڹ෦ࣗવޮ࣌ʹΑΓ͞ڧ͍ۙʹࡐʹճ෮͢ΔͨΊɺ༏Εͨܧखޮ
͕ಘΒΕΔɻ�/��͕දత߹ۚͰ༹ߏ༻ࡐྉͱ͠ ͯమಓंʹ༻͍ΒΕ͍ͯΔɻ

ۚ߹ྉʵアルϛχϜࡐ
˙ ΞルϛニϜ߹ۚ

2�  ΞルϛニϜ߹ۚͷԽֶ

छྨͷ
߸ه

Խֶ（ˋ）

SJ 'F CV .O .H CS ;O 5J AM ͦͷଞ

A2011 0�4 ҎԼ 0�7 ҎԼ 5�0 - 6�0 - - - 0�30 ҎԼ - ɹ෦ 1C：0�20 - 0�6

A2014 0�50 - 1�2 0�7 ҎԼ 3�� - 5�0 0�40 - 1�2 0�20 - 0�� 0�10 ҎԼ 0�25 ҎԼ - ɹ෦ ;S�5J：0�20 ҎԼ

A2017 0�20 - 0�� 0�7 ҎԼ 3�5 - 4�5 0�40 - 1�0 0�40 - 0�� 0�10 ҎԼ 0�25 ҎԼ - ɹ෦ ;S�5J：0�20 ҎԼ

A2024 0�5 ҎԼ 0�5 ҎԼ 3�� - 4�� 0�30 - 0�� 1�2 - 1�� 0�10 ҎԼ 0�25 ҎԼ - ɹ෦ ;S�5J：0�20 ҎԼ

A3003 0�6 ҎԼ 0�7 ҎԼ 0�05 - 
0�20 1�0 - 1�5 - - 0�10 ҎԼ - ɹ෦ -

A3004 0�3 ҎԼ 0�7 ҎԼ 0�25 ҎԼ 1�0 - 1�5 0�� - 1�3 - 0�25 ҎԼ - ɹ෦ -

A4032 11�0 - 
13�5 1�0 ҎԼ 0�50 - 1�3 - 0�� - 1�3 0�10 ҎԼ 0�25 ҎԼ - ɹ෦ NJ：0�50 - 1�3

A5005 0�3 ҎԼ 0�7 ҎԼ 0�20 ҎԼ 0�20 ҎԼ 0�50 - 1�1 0�10 ҎԼ 0�25 ҎԼ - ɹ෦ -

A5052 0�25 ҎԼ 0�4 ҎԼ 0�10 ҎԼ 0�10 ҎԼ 2�2 - 2�� 0�15 - 
0�35 0�10 ҎԼ - ɹ෦ -

A50�3 0�4 ҎԼ 0�4 ҎԼ 0�10 ҎԼ 0�40 - 1�0 4�0 - 4�� 0�05 - 
0�25 0�25 ҎԼ 0�15 ҎԼ ɹ෦ -

A6061 0�40 - 0�� 0�7 ҎԼ 0�15 - 
0�40 0�15 ҎԼ 0�� - 1�2 0�04 - 

0�35 0�25 ҎԼ 0�15 ҎԼ ɹ෦ -

A6063 0�20 - 0�6 0�35 ҎԼ 0�10 ҎԼ 0�10 ҎԼ 0�45 - 0�� 0�10 ҎԼ 0�10 ҎԼ 0�10 ҎԼ ɹ෦ -

A7075 0�4 ҎԼ 0�5 ҎԼ 1�2 - 2�0 0�30 ҎԼ 2�1 - 2�� 0�1� - 
0�2� 5�1 - 6�1 0�20 ҎԼ ɹ෦ ;S�5J：0�25

1kan_399-448.indd   443 4/2/21   8:11 AM



ٕज़ࢿྉɹ1-444

ٕज़ࢿྉ��ʵػցʵٕज़ࢿྉ��ʵػցʵ

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

技
術
資
料

ớ
ア
イ
エ
イ
ア
イ
Ờ

技
術
資
料

ớ一ൠ
Ờ

ੜ
࢈
த
ࢭ
機
छ

ͱ
ޙ
ܧ
機
छ

چ
型
式
ม

表

2�  ΞルϛニϜ߹ۚͷ࣭ผه߸ +*S H 0001-1���ΑΓൈਮ

3�  ΞルϛニϜ߹ۚͷػցతੑ࣭

߸ɹه ఆɹٛ ҙɹຯ

' ͷ··ͷͷ ՃߗԽຢॲཧʹ͍ͭͯಛผͷௐΛ͠ͳ͍ఔ͔ΒಘΒΕΔͷɻ

0 মͳ·͠͠ ͨͷ ల৳ࡐʹ͍ͭͯɺ࠷ೈΒ͔͍ঢ়ଶΛಘΔΑ͏ʹম͖ͳ·͠͠ ͨͷɻரʹ͍ͭͯɺ৳ͼͷ૿Ճຢ
ੇ๏҆ఆԽͷͨΊʹম͖ͳ·͠͠ ͨͷɻ

) ՃߗԽͨ͠ͷ దͷೈΒ͔͞ʹ͢ΔͨΊͷՃॲཧͷ༗ແʹ͔͔ΘΒͣɺՃߗԽʹΑͬͯ͞ڧΛ૿Ճͨ͠ͷɻ

5 ॲཧʹΑͬͯ'ɾ0ɾ)Ҏ֎ͷ҆ఆͳ
࣭ผʹͨ͠ͷ ҆ఆͳ࣭ผʹ͢ΔͨΊɺՃՃߗԽͷ༗ແʹ͔͔ΘΒͣɺॲཧΛͨ͠ͷɻ

छɹྨ
（+*Sݺশ） ࣭ɹผ Ҿு͞ڧ

（N/NN2）
ྗ

（N/NN2）
৳ͼ

（ˋ）
ϒリωル͞ߗ

（H#S 10/500）
ർΕ͞ڧ＊

（N/NN2）

A2014 56 4�5 415 13 135 125

A2017 O 1�0 70 22 45 �0

A2024 54 470 325 20 120 140

A3003 O 110 40 30 2� 50

A4032 56 3�0 315 � 120 110

A5052 H3� 2�0 255 7 77 140

A50�3 H116 315 230 16 - 160

A6061 56 310 275 12 �5 �5

A6063 56 240 215 12 73 70

A7075 56 570 505 11 150 160

A7N01 55 345 2�5 15 100 125

߸هࡉ ҙɹຯ

)� ՃߗԽ͚ͩͷͷ�ɿ�ॴఆͷػցతੑ࣭ΛಘΔͨΊʹՃॲཧΛߦΘͣʹՃߗԽ͚ͩͨ͠ͷɻ

)�
ՃߗԽޙదʹೈԽॲཧͨ͠ͷ�ɿ�ॴఆͷҎ্ʹՃߗԽͨ͠ޙʹదͷॲཧʹΑͬͯॴఆͷ͞ڧ·ͰԼͨ͠ͷɻৗԹͰޮ࣌ೈԽ͢
Δ߹ۚʹ͍ͭͯɺ͜ ͷ࣭ผ)�࣭ผͱ΄΅ಉͷ͞ڧΛͭɻͦ ͷ΄͔ͷ߹ۚʹ͍ͭͯɺ͜ ͷ࣭ผɺ)�࣭ผͱ΄΅ಉͷ͞ڧΛ͕ͭɺ৳
ͼز͍ߴΛࣔ͢ɻ

)� ՃߗԽ҆ޙఆԽॲཧͨ͠ͷ�ɿ�ՃߗԽͨ͠品ΛԹՃʹΑͬͯ҆ఆԽॲཧͨ͠ͷɻͦ ͷ݁Ռɺ͞ڧزԼ͠ɺ৳ͼ૿Ճ͢Δɻ͜ ͷ
҆ఆԽॲཧɺৗԹͰঃʑʹޮ࣌ೈԽ͢ΔϚάωγϜΛؚΉ߹ۚʹ͚ͩద༻͢Δɻ

5� Θͳ͍ͰɺेߦΛతʹྫྷؒՃۃੵޙఔ͔Βྫྷ٫ԹͷߴʹͷΑ͏ࡐͷ�ɿ�ԡग़ͨͤ͞ޮ࣌વࣗޙΒྫྷ٫͔ԹՃߴ ʹ҆ఆͳঢ়ଶ·Ͱࣗ
વͨͤ͞ޮ࣌ͷɻ͠ ͕ͨͬͯɺڲਖ਼ͯͦ͠ͷྫྷؒՃͷޮՌ͕খ͍͞ͷɻ

5� ߦΛΛ૿Ճͤ͞ΔͨΊྫྷؒՃ͞ڧޙఔ͔Βྫྷ٫ԹͷߴʹͷΑ͏ࡐͷ�ɿ�ԡग़ͨͤ͞ޮ࣌વࣗʹߋɺ͍ߦΛ٫ՃྫྷޙΒྫྷ٫͔ԹՃߴ
͍ɺߋʹेʹ҆ఆͳঢ়ଶ·Ͱࣗવͨͤ͞ޮ࣌ͷɻ

5� ༹ମԽॲཧؒྫྷޙՃΛ͍ߦɺ͞ Βʹࣗવͨͤ͞ޮ࣌ͷ�ɿ�༹ମԽॲཧ͞ڧޙΛ૿Ճͤ͞ΔͨΊྫྷؒՃΛ͍ߦɺߋʹेʹ҆ఆͳঢ়ଶ·Ͱࣗવ
ͷɻͨͤ͞ޮ࣌

5� ༹ମԽॲཧࣗޙવͨͤ͞ޮ࣌ͷ�ɿ�༹ମԽॲཧؒྫྷޙՃΛߦΘͳ͍Ͱɺे ʹ҆ఆͳঢ়ଶ·Ͱࣗવͨͤ͞ޮ࣌ͷɻ͠ ͕ͨͬͯɺڲਖ਼ͯͦ͠
ͷྫྷؒՃͷޮՌ͕খ͍͞ͷɻ

5� ޮ࣌Θͳ͍ͰɺਓߦΛతʹྫྷؒՃۃੵޙఔ͔Βྫྷ٫ԹͷߴʹͷΑ͏ࡐԽॲཧͨ͠ͷ�ɿ�ரຢԡग़ߗޮ࣌ਓޙΒྫྷ٫͔ԹՃߴ
Խॲཧͨ͠ͷɻ͠ߗ ͕ͨͬͯɺڲਖ਼ͯͦ͠ͷྫྷؒՃͷޮՌ͕খ͍͞ͷɻ

5� ༹ମԽॲཧޙਓߗޮ࣌Խॲཧͨ͠ͷ�ɿ�༹ମԽॲཧۃੵޙతʹྫྷؒՃΛߦΘͳ͍Ͱɺਓߗޮ࣌Խॲཧͨ͠ͷɻ͠ ͕ͨͬͯɺڲਖ਼ͯͦ͠
ͷྫྷؒՃͷޮՌ͕খ͍͞ͷɻ

5� ༹ମԽॲཧ҆ޙఆԽॲཧͨ͠ͷ�ɿ�༹ମԽॲཧޙಛผͷੑ࣭ʹௐ͢ΔͨΊɺ࠷େ͞ڧΛಘΔਓߗޮ࣌Խॲཧ݅Λ͑ͯաޮ࣌ॲཧͨ͠
ͷɻ

5� ༹ମԽॲཧؒྫྷޙՃΛ͍ߦɺ͞ Βʹਓߗޮ࣌Խॲཧͨ͠ͷ�ɿ�༹ମԽॲཧ͞ڧޙΛ૿Ճͤ͞ΔͨΊྫྷؒՃΛ͍ߦɺߋʹਓߗޮ࣌Խॲཧ͠
ͨͷɻ

5� ༹ମԽॲཧޙਓߗޮ࣌ԽॲཧΛ͍ߦɺߋʹྫྷؒՃͨ͠ͷ�ɿ�༹ମԽॲཧڧޙਓߗޮ࣌ԽॲཧΛ͍ߦɺ͞ڧΛ૿Ճͤ͞ΔͨΊɺߋʹྫྷؒՃ
ͨ͠ͷɻ

ˎճస͛ۂʹΑΔ50̫ 10�ճͷർΕ͞ڧ Λද͠ ·͢ ɻ
˔্දͷߟࢀͰ͋ ΓɺอূͰ Γ͋·ͤ Μɻ

1kan_399-448.indd   444 4/2/21   8:11 AM



1-445ɹٕज़ࢿྉ

ٕज़ࢿྉ��ʵػցʵٕज़ࢿྉ��ʵػցʵ

注
意
事
項

ア
イ
エ
イ
ア
イ
の

技
術

ア
イ
エ
イ
ア
イ

製
品
の
機
能

ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

事
例

カ
タ
ロ
グ
の

見
方

保
守
部
品

技
術
資
料

技
術
資
料

ớ
ア
イ
エ
イ
ア
イ
Ờ

技
術
資
料

ớ一ൠ
Ờ

ੜ
࢈
த
ࢭ
機
छ

ͱ
ޙ
ܧ
機
छ

چ
型
式
ม

表

ʗΰϜࢷྉʵथࡐ
˙ थࢷʗΰϜ

ಛੑ߲
Մ઼ੑथࢷ

'R1 ポリΞηタール ポリプロピレン φイロン 6 φイロン 66 ポリカーϘ
ωート A#S

ൺॏ 1�5 - 2�1 1�42 0�� - 1�04 1�12 - 1�14 1�13 - 1�15 1�20 1�04 - 1�07

ߗ （͞ロックΣル） .70 - 120 .�4 R�0 - 110 R11� R100 - 11� .7� R�0 - 115

Ҿு͞ڧ（N/NN2） �� - 200 6� 2� - 3� 6� - �1 75 - �2 64 - 7� 35 - 5�

ѹॖ͞ڧ（N/NN2） �� - 200 130 3� - 55 �� 110 76 1� - 56

Ξイκットিܸ（L+/N2） 11 - 100 11 2�7 - 10�� � 10 �0 15 - 50

（N/NN2）͞ڧ͛ۂ 6� - 270 �� 41 - 55 120 120 �4 4� - ��

Թ（ˆ） 150 - 1�0 �0 - 100 120 - 130 �0 - 120 �0 - 150 120 60 - �5

೩ੑ Մ೩ ೩ ঃ೩ ೩ۃ ೩ۃ ফՐݾࣗ ঃ೩

ީੑ Θ͔ͣʹม৭ Θ͔ͣʹม৭ ώϏΛੜͣΔ Θ͔ͣʹม৭ Θ͔ͣʹม৭ ༏ΕΔ ม৭͢Δ

ऑੑࢎ ྑ େମ͑Δ ͕ੑ߅
େ͖͍ ͑Δ ͑Δ ྑ ྑ

ੑࢎڧ େମ͑Δ ৵͞ΕΔ ֎ҎࢎԽੑͷࢎ
ʹ͑Δ ৵͞ΕΔ ৵͞ΕΔ େମ͑Δ େମ͑Δ

ऑΞルカリੑ Θ͔ͣʹมԽ େମ͑Δ ͕ੑ߅Ίͯۃ
େ͖͍ ෆม ෆม ͑Δ ෆม

ڧΞルカリੑ ৵͞ΕΔ େମ͑Δ ͕ੑ߅Ίͯۃ
େ͖͍ ෆม ෆม ৵͞ΕΔ ෆม

༗ੑࡎ༹ػ Θ͔ͣʹมԽ ੑ߅Λ
༗͢Δ

�0ˆҎԼͰ
͑Δ

ੑ߅Λ
༗͢Δ

ੑ߅Λ
༗͢Δ ৵͞ΕΔ ৵͞ΕΔ

ಛੑ߲
ߗԽੑथࢷ

ϑΣϊールथࢷ ユリΞथࢷ ϝラϛンथࢷ

ൺॏ 1�36 - 1�42 1�5 1�47 - 1�52

ߗ （͞ロックΣル） .110 - 116 .110 - 120 .110 - 
.125

Ҿு͞ڧ（N/NN2） 41 - 52 3� - 6� 4� - �0

ѹॖ͞ڧ（N/NN2） 1�0 - 210 1�0 - 260 170 - 2�4

Ξイκットিܸ（L+/N2） 1�5 - 5 1�5 - 3�3 1�5 - 3�3

（N/NN2）͞ڧ͛ۂ 62 - 75 55 - 110 6� - 110

Թ（ˆ） 150 - 1�0 77 100

೩ੑ ೩ۃ ೩ۃ ফՐݾࣗ

ީੑ ঃʑʹม৭ փ৭ʹม৭ ঃʑʹม৭

ऑੑࢎ ྑ Θ͔ͣʹมԽ ෆม

ੑࢎڧ
ʹࢎԽੑͷࢎ

৵͞ΕΔ
ଞྑ

ද໘͕৵ৰ
͞ΕΔ ৵͞ΕΔ

ऑΞルカリੑ ྑ Θ͔ͣʹมԽ ෆม

ڧΞルカリੑ ڧΞルカリ
ʹ৵͞ΕΔ ղ͢Δ ৵͞ΕΔ

༗ੑࡎ༹ػ ੑ߅Λ
༗͢Δ Θ͔ͣʹมԽ ੑ߅Λ

༗͢Δ
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ಛੑ߲
ΰϜ

ఱવΰϜ
（NR）

߹ఱવΰϜ
（*R）

スνレンΰϜ
（S#R）

ϒタジエンΰϜ
（#R）

クロロプレンΰϜ
（CR）

ϒνルΰϜ
（**R）

ൺॏ 0��2 0��2 - 0��3 0��3 - 0��4 0��1 - 0��4 1�15 - 1�25 0��1 - 0��3

Ҿுڧ （͞N/NN2） 3 - 30 5 - 20 5 - 20 2 - 20 5 - 25 5 - 15

৳ͼ（ˋ） 100 - 1000 100 - 1000 100 - �00 100 - �00 100 - 1000 100 - �00

ͺͭੑ ༏ ༏ ༏ ༏ ༏ Մ

Ҿ྾ ༏ ྑ Մ ྑ ྑ ྑ

ຎੑ ༏ ༏ ༏ ༏ ྑ ྑ

۶ُۂ྾ੑ ༏ ༏ ྑ Մ ྑ ༏

（ˆ）用ՄԹ ʵ 70 - 120 ʵ 70 - 120 ʵ 60 - 120 ʵ 73 - 120 ʵ 55 - 120 ʵ 55 - 120

Խੑ ྑ ྑ ྑ ྑ ༏ ༏

ޫੑ ྑ ྑ ྑ ྑ ྑ ༏

電ؾઈԑੑ（ЊɾDN） 1010 - 1015 1010 - 1015 1010 - 1015 1014 - 1015 1010 - 1012 1016 - 101�

Ψιリンɾܰ༉ ෆՄ ෆՄ ෆՄ ෆՄ ྑ ෆՄ

ϕンθンɾトルエン ෆՄ ෆՄ ෆՄ ෆՄ ෆՄ Մ

Ξルコール ༏ ༏ ༏ ༏ ༏ ༏

エーテル ෆՄ ෆՄ ෆՄ ෆՄ ෆՄ Մ

ਣࢎエνル ෆՄ ෆՄ ෆՄ ෆՄ ෆՄ ༏

ਫ ༏ ༏ ༏ ༏ ༏ ༏

༗ࢎػ ෆՄ ෆՄ ෆՄ ෆՄ ෆՄ Մ

ࢎػԹ無ߴ ෆՄ ෆՄ ෆՄ ෆՄ ྑ ༏

Թ無ࢎػ ྑ ྑ ྑ ྑ ༏ ༏

ऑΞルカリੑ ྑ ྑ ྑ ྑ ༏ ༏

ڧΞルカリੑ ྑ ྑ ྑ ྑ ༏ ༏

ಛੑ߲
ΰϜ

ニトリルΰϜ
（N#R）

プロピレンΰϜ
（E1D.）

レタンΰϜ
（6）

シリコーンΰϜ
（SJ）

ϑッૉΰϜ
（'1.）

ൺॏ 1�00 - 1�20 0��6 - 0��7 1�00 - 1�30 0��5 - 0��� 1��0 - 1��2

Ҿுڧ （͞N/NN2） 5 - 25 5 - 20 20 - 45 4 - 10 7 - 20

৳ͼ（ˋ） 100 - �00 100 - �00 300 - �00 50 - 5�0 100 - 500

ͺͭੑ ྑ ྑ ༏ ༏ Մ

Ҿ྾ ྑ Մ ༏ ෆՄ ྑ

ຎੑ ༏ ྑ ༏ ෆՄ ༏

۶ُۂ྾ੑ ྑ ྑ ༏ ෆՄ ྑ

（ˆ）用ՄԹ ʵ 20 - 110 ʵ 50 - 150 ʵ 40 - �0 ʵ 70 - 200 ʵ 30 - 230

Խੑ ༏ ༏ ྑ ༏ ༏

ޫੑ ྑ ༏ ༏ ༏ ༏

電ؾઈԑੑ（ЊɾDN） 10� - 1010 1012 - 1015 10� - 1012 1011 - 1015 1015 - 101�

Ψιリンɾܰ༉ ༏ ෆՄ ༏ ෆՄ ༏

ϕンθンɾトルエン ෆՄ Մ ෆՄ ෆՄɾՄ ༏

Ξルコール ༏ ༏ Մ ༏ ༏

エーテル ෆՄ ྑ ෆՄ ෆՄ ෆՄ

ਣࢎエνル ෆՄ ༏ Մ ྑ ෆՄ

ਫ ༏ ༏ Մ ྑ ༏

༗ࢎػ ෆՄ ෆՄ ෆՄ ෆՄ ෆՄ

ࢎػԹ無ߴ Մ ྑ ෆՄ Մ ༏

Թ無ࢎػ ྑ ༏ Մ ྑ ༏

ऑΞルカリੑ ྑ ༏ ෆՄ ༏ Մ

ڧΞルカリੑ ྑ ༏ ෆՄ ༏ ෆՄ
（）͜ͷಛੑҰཡදɺ͋ ·͘Ͱ҆ͱ͠ ͯͷߟࢀͰ͢ͷͰɺอূ͢ΔͷͰ Γ͋·ͤ Μɻ࣮ ʹยͳͲݧࢼ用ɺͷ͝ࡍ ΑΔ࣮用ݧࢼͰ͝ ֬ೝͷ্͝用͘ ͩ͞ ͍ɻ
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ిઢʹ͍ͭͯ
式ࢉܭ༰電ྲྀͷڐ ˙

˙ 電ѹ߱Լʹ͍ͭͯ

ి線のڐ容ిྲྀはಛੑをଛͣる͜ となく、ৗྲྀ࣌す と͜がͰ る͖࠷େిྲྀをいいます。
ઈԑి線のڐ容ిྲྀ*は࣍の式Ͱࢉܭします。

ΑΓిʹ߅ͭ࣋ຊతʹઢ͢Δిઢࣗͷج ѹ߱Լ͕ൃੜ͠ ɺثػͷిڅڙѹ
͕Լ͠ ·͢ ɻ
ిѹ߱Լʹෛՙͷిྗྗɺઢ࿏ͷ交ྲྀ߅ΠンμΫタンス͕ Ө͠ڹ ·͢ ɻड
ిిѹΛESɺి ྲྀΛIɺి ྲྀͷྗ Λ֯Ϻɺઢ࿏ͷ߅ΛR,ઢ࿏ͷリアΫタンスΛXɺ
ઢ࿏ͷ͞ ΛὙͱ͢ ΔͱɺૹిిѹETਤA Β͔
	 ET�˽	ESDPTϺ�RIὙ)2�	ESTJOϺ�XIὙ)2
ͱͳΓ·͢ ɻ্ ࣜۙࣅతʹ
	 ET�ES�I	RDPTϺ�XTJOϺ)Ὑ
ͱ؆୯ʹද͢͜ ͱ͕ Ͱ͖ ΔͷͰɺઢ࿏ͷిѹ߱Լ
	 ET-ES�I	RDPTϺ�XTJOϺ)Ὑ
ͱͳΓ·͢ ɻ
্ࣜʹ͓͍ͯճ࿏ͷリアΫタンスΛແ͠ࢹ ɺྗ Λ̍ ͱΈͯࠩ͠ ࢧ ͳ͍͑߹ʹɺۙ ࣅ
ΛಘΔͨ Ίʹɺ࣍ͷ؆ུ͕ࣜΑ͘ ΘΕͯ ·͍͢ ɻ
୯૬̎ ઢࣜͷ߹（ਤB）
	 F�ET-ES�RɾIɾὙ̫ 2
૬̏ࡾ ઢࣜͷ߹（ਤC）
	 F�ET-ES�RɾIɾὙ̫ ˽3
୯૬̏ ઢࣜͷ߹ɺෛՙ͕ฏ͠ߧ ͯ Γ͓中ੑઢʹిྲྀ͕ͳ͕ Εͳ ͍ͷͱ͠ ࢉܭͯ
·͢͠（ਤD）
	 F��ET-ES�RɾIɾὙ
ͨͩ͠ F�中ੑઢͱ֎ଆઢ·ͨ ֤૬ͷ̍ ઢͱͷ間ͷిѹ߱ԼͰ͢ɻ

ి線のશ3߅UIは࣍によりࢉܭします。

Iɿڐ༰ （ిA）ɺKPɿଟઃͷ߹ͷڐ༰ిྲྀݮɺЍɿ51ˆʹ͓ Δ͚ಋମ࣮ޮ߅（Њ/DN）ɺ
RUIɿి ઢͷશ߅（ˆ/W/DN）ɺ51ɿి ઢͷڐߴ࠷༰Թ（ˆ）ɺ52ɿपғ（جఈ）Թ（ˆ）
ЍCɿ20ˆͷྲྀ࠷େಋମ߅（Њ/LN）
Bɿಋମ߅Թ（20ˆʹ͓͍ͯಔ0�003�3,アルϛ0�0040）

R1ɿઈԑମ͓Αͼඃ෴ͷ߅（ˆ/W/DN）
R2ɿి ઢද໘ͷ߅（ˆ/W/DN）
E1ɿಋମ֎ܦ（NN）
E2ిઢ֎ܘ（NN）

ಋମ࣮ޮ߅Ѝ（Њ/DN）
Ѝ�Ѝ0\1�B	51-20)^̫ 10-5

P1ɿઈԑମݻ༗߅（ˆ/W/DN）
P2ɿද໘์ࢄ߅（ˆ/W/DN2）

*�,P 5��5�
Ѝ3UI

3UI�3��3�
3�� MPHF1�
�К

3����1�КE�

E�
E�

ද1�  ଟઃͷ࠷େڐ༰電ྲྀݮ ,P ද3�  ઈԑମͷݻ༗11 ߅

電線ΛଋͶͨͱ͖ͷڐ༰電ྲྀݮগ

ද4�  ද໘์ࢄ12 ߅ද2�  ڐߴ࠷༰Թ 51

पғԹ͕30ˆͱҟͳΔ߹ͷ電ྲྀݮগ

݅ 1 2 3 6 4 6 � � 12

ྻ
中৺
間ִ

s�E - 0��5 0��0 0�70 0�70 0�60 - - -
s�2E 1�00 0��5 0��5 0��0 0��0 0��0 0��5 0��0 0��5
s�3E - 1�00 1�00 0��5 0��5 0��5 0��0 0��5 0��5

ྉࡐ （W/DN/ˆ）11߅༗ݻ
Ϗニル 600

ՍڮϏニル 600
ポリエνレン 450

Սڮポリエνレン 450
5'E 450
'E1 400

φイロン 450
シリコンΰϜ 500

電線ຊ  電線ຊ 
1 1�00 11 0�43
2 0��5 12 0�42
3 0�75 13 0�41
4 0�6� 14 0�40
5 0�62 15 0�3�
6 0�56 16 0�3�
7 0�52 17 0�37
� 0�4� 1� 0�37
� 0�46 1� 0�36

10 0�44 20 0�35

ྉࡐ ද໘์12߅（ˆ/W/DN）
ද3ʹࣔ͢ࡐྉ 500�10ɾE2(E2̔ 40)

ؚਁฤ 400�20ɾE2(E2̔ 20)

ྉࡐ （ˆ）༰Թ51ڐߴ࠷
ҰൠϏニル 60
Ϗニル �0ɺ105
ՍڮϏニル 105

ポリエνレン 75
Սڮポリエνレン �0ɺ105

5'E 250
'E1 200

φイロン �0
シリコンΰϜ 1�0

30 40 50 60

60 1�00 0��2 0�57 -
�0 1�00 0��0 0�77 0�63
�0 1�00 0��2 0��2 0�71

105 1�00 0��3 0��5 0�7�
125 1�00 0��5 0��� 0��3
150 1�00 0��6 0��1 0��5
200 1�00 0��7 0��3 0��0

E�ిઢ֎ܘɹ͂ �ిઢͷ中৺間ִ

पғԹ（ˆ）

ఆ֨Թ（ˆ）

E

S S S
S

S

SSS

S

SS

S

SS

S
S

SSS
S
S

S S S S S

ਤ Aɹిѹ߱ԼͷベΫトルਤ
ᶗ

В

ES

ET
XI

RI

ਤ Bɹ୯૬ 2ઢࣜ

 �Ὑ

ET

ᶗ

ES

RI

RI

ਤ Cɹࡾ૬ 3ઢࣜ

 �Ὑ

ET

ᶗ

ES

RI

RI

RI

ਤ Dɹࡾ૬ 4ઢࣜٴͼ୯૬ 3ઢࣜ

 �Ὑ

ET

ET

ᶗ�0

ᶗ

ᶗ

ES

ES

RI

RI

RI
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ήージ ܘ அ໘ੵ ॏྔLH/LN
NN( AW( SW( NN NJM NN2 JO2 C. ߯ Ξルϛ

- 6/0 - 14�73 5�0�1 170�5 0�2643 336�500 1�516 460�4
- 5/0 - 13�12 500�0 135�2 0�20�6 266��00 1�202 365�0
- - 7/0 12�70 516�6 126�7 0�1�64 250�000 1�126 342�1

12 - - 12�00 472�4 113�1 0�1753 223�200 1�005 305�4
- - 6/0 11�7� 464�0 10��1 0�16�1 215�300 �6��� 2�4�6

- 4/0 - 11�6� 460�0 107�2 0�1662 211�600 �53�0 2���4
- - 5/0 10��7 432�0 �4�5� 0�1466 1�6�600 �40�� 255�4
- 3/0 - 10�40 40��6 �5�04 0�131� 167��00 756�0 22��6
- - 4/0 10�16 400�0 �1�10 0�1257 160�000 721�0 21��0

10 - - 10�00 3�3�7 7��54 0�1217 155�000 6���2 212�1

- - 3/0 ��44� 372�0 70�13 0�10�7 13��400 623�5 1���4
- 2/0 - ��266 364�� 67�43 0�1045 133�100 5���5 1�2�1
� - - ��000 354�3 63�62 0�0��61 125�600 565�6 171��
- - 2/0 ���3� 34��0 61�37 0�0�512 121�100 545�6 165�7
- 0 - ��252 324�� 53�4� 0�0�2�1 105�600 475�5 144�4

- - 0 ��230 324�0 53�20 0�0�245 105�000 472�� 143�6
� - - ��000 315�0 50�27 0�077�1 ���210 446�� 135�7
- - 1 7�620 300�0 45�61 0�0706� �0�000 405�5 123�1
- 1 - 7�34� 2���3 42�41 0�06573 �3�6�0 377�0 114�5
- - 2 7�010 276�0 3��60 0�05��3 76�1�0 343�2 104�2

7 - - 7�000 275�6 3��4� 0�05�64 75��40 342�1 103��
- 2 - 6�543 257�6 33�63 0�05212 66�3�0 2���0 �0��0

6�5 - - 6�500 255�� 33�1� 0�05143 65�4�0 2�5�0 ���5�
- - 3 6�401 252�0 32�1� 0�04��� 63�500 2�6�1 �6���
6 - - 6�000 236�2 2��27 0�043�2 55�7�0 251�3 76�33

- - 4 5���3 232�0 27�27 0�04227 53��20 242�4 73�63
- 3 - 5��27 22��4 26�67 0�04133 52��20 237�1 72�01

5�5 - - 5�500 216�5 23�76 0�036�3 46���0 211�2 64�15
- - 5 5�3�5 212�0 22�7� 0�03530 44��40 202�5 61�51
- 4 - 5�1�� 204�3 21�15 0�0327� 41�740 1���0 57�11

5 - - 5�000 1�6�� 1��64 0�03041 3��760 174�6 53�03
- - 6 4��77 1�2�0 1��6� 0�02��5 36���0 166�1 50�44
- 5 - 4�620 1�1�� 16�77 0�025�� 33�0�0 14��0 45�25

4�5 - - 4�500 177�2 15��0 0�02464 31�3�0 141�4 42��3
- - 7 4�470 176�0 15�70 0�02433 30���0 13��6 42�3�

- 6 - 4�115 162�0 13�30 0�02061 26�240 11��2 35��1
- - � 4�064 160�0 12��7 0�02011 25�600 115�3 35�02
4 - - 4�000 157�5 12�57 0�01�4� 24��10 111�7 33��4
- 7 - 3�6�5 144�3 10�55 0�01635 20��20 �3�7� 2��4�
- - � 3�65� 144�0 10�51 0�0162� 20�740 �3�43 2��3�

3�5 - - 3�500 137�� ��621 0�014�1 1���00 �5�53 25���
- � - 3�264 12��5 ��36� 0�012�7 16�510 74�3� 22�5�
- - 10 3�251 12��0 ��304 0�012�7 16�3�0 73��2 22�42

3�2 - - 3�200 126�0 ��042 0�01246 15��70 71�4� 21�71
- - 11 2��46 116�0 6��20 0�01057 13�460 60�63 1��41

- � - 2��06 114�4 6�633 0�0102� 13�0�0 5���7 17��1
2�� - - 2��00 114�2 6�605 0�01024 13�040 5��72 17��3

- - 12 2�642 104�0 5�4�1 0�00�4�5 10��20 4��73 14��0
2�6 - - 2�600 102�4 5�30� 0�00�22� 10�4�0 47�20 14�33

- 10 - 2�5�� 101�� 5�262 0�00�155 10�3�0 46�7� 14�21

- - 13 2�337 �2�0 4�2�� 0�00664� ��464 3��13 11�5�
- 11 - 2�304 �0�7 4�16� 0�006461 ��226 37�06 11�26

2�3 - - 2�300 �0�6 4�155 0�006440 ��200 36��4 11�22
- 12 - 2�052 �0�� 3�30� 0�00512� 6�52� 2��42 ���34
- - 14 2�032 �0�0 3�243 0�005027 6�400 2���3 ��756

2�0 - - 2�000 7��7 3�142 0�004�70 6�201 27��3 ��4�3
- 13 15 1��2� 72�0 2�627 0�004072 5�1�4 23�35 7�0�3

1�� - - 1��00 70�� 2�545 0�003�45 5�023 22�63 6��72
- 14 - 1�62� 64�1 2�0�2 0�003227 4�10� 1��51 5�621
- - 16 1�626 64�0 2�076 0�003217 4�0�6 1��46 5�605

1�6 - - 1�600 63�0 2�011 0�003117 3��6� 17��� 5�430
- 15 - 1�450 57�1 1�652 0�002561 3�260 14�6� 4�460
- - 17 1�422 56�0 1�5�� 0�002463 3�136 14�13 4�2�0

1�4 - - 1�400 55�1 1�53� 0�0023�5 3�037 13�6� 4�155
- 16 - 1�2�0 50�� 1�30� 0�002027 2�5�1 11�63 3�532

ήージ ܘ அ໘ੵ ॏྔLH/LN
NN( AW( SW( NN NJM NN2 JO2 C. ߯ Ξルϛ

- - 1� 1�12� 4��0 1�16� 0�001�10 2�304 10�3� 3�154
1�2 - - 1�200 47�2 1�131 0�001753 2�232 10�05 3�054

- 17 - 1�151 45�3 1�040 0�001612 2�052 ��246 2��0�
- 1� - 1�024 40�3 0��233 0�001276 1�624 7�31� 2�223
- - 1� 1�016 40�0 0��110 0�001257 1�600 7�210 2�1�0

1�0 - - 1�000 3��4 0�7�54 0�001217 1�550 6���2 2�121
- - 20 0��144 36�0 0�656� 0�00101� 1�2�6 5��3� 1�773
- 1� - 0��11� 35�� 0�652� 0�001012 1�2�� 5��04 1�763

0�� - - 0��000 35�4 0�6362 0�000��61 1�256 5�656 1�71�
- 20 21 0��12� 32�0 0�51�� 0�000�042 1�024 4�613 1�401

0�� - - 0��000 34�5 0�5027 0�00077�1 ��2�1 4�46� 1�357
- 21 - 0�723� 2��5 0�4116 0�000637� �12�3 3�65� 1�111
- - 22 0�7112 2��0 0�3�73 0�000615� 7�4�0 3�532 1�073

0�7 - - 0�7000 27�6 0�3�4� 0�0005�64 75��4 3�421 1�03�
0�65 - - 0�6500 25�6 0�331� 0�0005143 �54�� 2��50 0���5�

- 22 - 0�6426 25�3 0�3243 0�0005027 640�1 2���3 0��756
- - 23 0�60�6 24�0 0�2�1� 0�0004524 576�0 2�5�5 0�7��1

0�60 - 0�6000 23�6 0�2�27 0�00042�2 557�� 2�513 0�7633
- 23 - 0�5740 22�6 0�25�� 0�0004012 510�� 2�302 0�6��0
- - 24 0�55�� 22�0 0�2452 0�0003�01 4�4�0 2�1�0 0�6620

0�55 - - 0�5500 21�7 0�2376 0�00036�3 46��� 2�112 0�6416
- 24 - 0�5105 20�1 0�2047 0�0003173 404�0 1��20 0�5527
- - 25 0�50�0 20�0 0�2027 0�0003142 400�0 1��02 0�5473

0�50 - - 0�5000 1��7 0�1�64 0�0003044 3�7�6 1�746 0�53�3
- - 26 0�4572 1��0 0�1642 0�0002545 324�0 1�460 0�44�3

- 25 - 0�4547 17�� 0�1624 0�0002517 320�4 1�444 0�43�5
0�45 - - 0�4500 17�7 0�15�0 0�0002464 313�� 1�414 0�4233

- - 27 0�4166 16�4 0�1363 0�0002112 26��0 1�212 0�36�0
- 26 - 0�403� 15�� 0�12�1 0�0001��6 252�� 1�13� 0�345�

0�40 - - 0�4000 15�7 0�1257 0�0001�4� 24��1 1�117 0�33�4

- - 2� 0�375� 14�� 0�1110 0�0001720 21��0 0���6� 0�2��7
- 27 - 0�3607 14�2 0�1022 0�00015�4 201�6 0��0�6 0�276�

0�35 - - 0�3500 13�� 0�0�621 0�00014�1 1���� 0��553 0�25��
- - 2� 0�3454 13�6 0�0�375 0�0001453 1�5�0 0��334 0�25�1
- 2� - 0�3200 12�6 0�0�046 0�0001247 15��� 0�7153 0�2172

0�32 - - 0�3200 12�6 0�0�042 0�0001246 5��7 0�714� 0�2171
- - 30 0�3150 12�4 0�077�4 0�000120� 153�� 0�6�2� 0�2104
- - 31 0�2�46 11�6 0�0�620 0�0001057 134�6 0�6063 0�1�41

0�2� - - 0�2�00 11�4 0�06605 0�0001024 130�4 0�5�72 0�17�3
- 2� - 0�2�70 11�3 0�06471 0�0001003 127�7 0�5753 0�1747

- - 32 0�2743 10�� 0�05�11 0�0000�161 116�6 0�5255 0�15�6
0�26 - - 0�2600 10�2 0�0530� 0�0000�22� 104�� 0�4720 0�1433

- 30 33 0�2540 10�0 0�05067 0�00007�54 100�0 0�4505 0�136�
- - 34 0�2337 ��2 0�042�� 0�0000664� �4�64 0�3�13 0�115�

0�23 - - 0�2300 ��1 0�04155 0�00006440 �2�00 0�36�4 0�1122

- 31 - 0�2261 ��� 0�04014 0�00006221 7��21 0�356� 0�10�4
- - 35 0�2134 ��4 0�03576 0�00005542 70�56 0�317� 0�0�655
- 32 - 0�2032 ��0 0�03243 0�00005027 64�00 0�2��3 0�0�756

0�20 - - 0�2000 7�� 0�03142 0�00004�70 62�01 0�27�3 0�0�4�3
- - 36 0�1�30 7�6 0�02�27 0�00004536 57�76 0�2602 0�07�33

- 33 - 0�1�03 7�1 0�02554 0�00003�5� 50�41 0�2271 0�066�6
0�1� - - 0�1�00 7�1 0�02545 0�00003�15 50�23 0�2263 0�06�72

- - 37 0�1727 6�� 0�02343 0�00003632 46�24 0�20�3 0�06326
0�16 34 - 0�1600 6�3 0�02011 0�00003117 3��6� 0�17�� 0�05430

- - 3� 0�1524 6�0 0�01�24 0�00002�27 36�00 0�1622 0�04�25

- 35 - 0�1422 5�6 0�015�� 0�00002463 31�36 0�1413 0�042�0
0�14 - - 0�1400 5�5 0�0153� 0�000023�5 30�37 0�136� 0�04155

- - 3� 0�1321 5�2 0�01370 0�00002124 27�04 0�121� 0�036��
- 36 - 0�1270 5�0 0�01267 0�00001�64 25�00 0�1126 0�03421
- - 40 0�121� 4�� 0�0116� 0�00001�10 23�04 0�103� 0�03154

0�12 - - 0�1200 4�7 0�01131 0�00001753 22�32 0�1005 0�03054
- 37 - 0�1143 4�5 0�01026 0�000015�0 20�25 0�0�121 0�02770
- - 41 0�111� 4�4 0�00��13 0�00001521 1��36 0�0�724 0�02650
- 3� 42 0�1016 4�0 0�00�110 0�00001257 16�0 0�07210 0�021�0

0�10 - - 0�1000 3�� 0�007�54 0�00001217 15�50 0�06��2 0�02121
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1-449ɹੜ࢈தػࢭछͱػܧޙछ

ੜ࢈தػࢭछͱػܧޙछੜ࢈தػࢭछͱػܧޙछ
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式
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表

ྨ シリーζ ੜ࢈中ظ࣌ࢭ ˞ छ（ସ）ػܧޙ

ΞΫνϡΤʔλʔ ୯࣠ϩϘοτ

%4

4"�
4"�
4"�
"�˘
"�˘
"�˘

������݄

༷ѹ%$��7ిݯి	

�����݄

༷ѹ"$�������7ిݯి	

3$"

༷ѹ%$��7ిݯి	

3$4�

༷ѹ"$�������7ిݯి	

%4$3 4"�
4"� �����݄

3$"$3

༷ѹ%$��7ిݯి	

3$4�$3�

༷ѹ"$�������7ిݯి	

44 4
. �����݄ 3$4�ɺ3$4�

44$3 4
. �����݄ 3$4�$3ɺ3$4�$3

&9 ��&9 �����݄ 3$1��#"

"4 શػछ ������݄ *4#

&ʗ'

��&
��&%
��'
��'%

������݄ *4#ɺ3$"

*4

5�9�4
4�9�.
4�:�.
4�;�.
.�9�4
.�9�.
.�9�.9
.�:�4
.�:�.
.�;�4
.�;�.
-�9�4
-�9�.
-�9�.9
-�9�689
-�:�4
-�:�.
-�;�4
-�;�.

�����݄ *4#

*41

4�9�.
4�:�.
4�;�.
.�9�4
.�9�.
.�9�.9
.�:�4
.�:�.
.�;�4
.�;�.
-�9�4
-�9�.

-�9�.9�-�9�689
-�:�4
-�:�.
-�;�4
-�;�.
8�9�.
8�9�.9

�����݄ *41#

ੜ࢈தػࢭछͱػܧޙछ
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ੜ࢈தػࢭछͱػܧޙछɹ1-450

ੜ࢈தػࢭछͱػܧޙछੜ࢈தػࢭछͱػܧޙछ
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چ
型
式
ม

表

ྨ シリーζ ੜ࢈中ظ࣌ࢭ ˞ छ（ସ）ػܧޙ

ΞΫνϡΤʔλʔ

୯࣠ϩϘοτ

*4%

4
.
.9
-
-9

�����݄

*4%#
*41%#
*4%#$3
*41%#$3

*41%

4
.
.9
-
-9

*4%$3

4
.
.9
-
-9

*41%$3

4
.
.9
-
-9
8
89

'4

/˘
8˘
-˘
).

�����݄༧ఆ *'

ަϩϘοτ

*$41�
�����݄

*$4#�
*$41� *$4#�
*$4�

�����݄
*$4#�

*$4� *$4#�
テʔϒϧτοϓܕϩϘοτ 55���� �����݄ 55"

ϩϘγϦンμʔ

&3$ શػछ �����݄༧ఆ &3$�
3$ ʔ

������݄ 3$1�
3$�4 ʔ

3$4

4"�
4"�
4"�
4�
4�
4�
44
4.
443
4.3

3"���(/
3"���(4
3"���(%
3"���(/
3"���(4
3"���(%
3"���(/
3"���(4
3"���(%
3"��3
3"��3
3"��3

3#����@(/
3#����@(4
3#����@(%
3#����@(/
3#����@(4
3#����@(%
3#����@(/
3#����@(4
3#����@(%

'��
'��
(��

3��ɺ3��ɺ3��

�����݄ 3$4�ʗ3$"
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1-451ɹੜ࢈தػࢭछͱػܧޙछ

ੜ࢈தػࢭछͱػܧޙछੜ࢈தػࢭछͱػܧޙछ
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式
ม

表

ੜ࢈தػࢭछͱػܧޙछ

Ͱ͓߹Θ͍ͤͩ͘͞ɻ·ۀর͍͔ͨͩ͘ɺ୲ӦࢀྉΛ͝ࢿ)1ͷؔ࿈ͯ͠·͖ͭʹੑޓछͱͷػܧޙ˞
ʢ�ʣ3$1�8�4"��$ͷอޢڃ*1��Ͱ͕͢ɺ3$1�8�4"˘$*1��ͱͳΓ·͢ɻऔ͚ɺੑ ҟͳΓ·͢ͷͰɺஔ͑Δ߹ɺे ʹ͝ҙ͍ͩ͘͞ɻ

ྨ シリーζ ੜ࢈中ظ࣌ࢭ ˞ छ（ସ）ػܧޙ

ΞΫνϡΤʔλʔ

ϩϘγϦンμʔ
3$1

4"�
4"�
44
4.
443
4.3
34"
3."
348
3.8
34*
3.*
34*8
3.*8
34(4
3.(4
34(%
3.(%
34(#
3.(#
(��

������݄ 3$1�

3$1�8 4"��$ ������݄ 3$1�8ʢ�ʣ

5" 5" �� ������݄ 3$1�ɺ3$1�

59 59
��
��
��

�����݄ 3$1�ɺ3$1�

%% %%
%%$3

5��4
5��1
)��4
)��1
5��$4
5��$1
)��$4
)��$1

������݄ %%"

ίンτϩʔϥʔ

%4
ίンτϩʔϥʔ

%4�4�$� ������݄ "4&-

4"�$�ɺ$�ɺ$�ɺ$�
������݄ "4&-

%4�$�ɺ$�ɺ$�ɺ$�

スʔύʔ4&-
ίンτϩʔϥʔ

4�4&-�' �����݄ 44&-

4�4&-�&4��

�����݄

44&-

.�4&-�(4�� ʙ � 44&-
94&-�1�3"

4�4&-�&��� ˘
4�4&-�&%4��� ˘ 44&-

.�4&-�(�� ʙ �
.�4&-�(%4�� ʙ �
.�4&-�(*%�� ʙ �
.�4&-�(9�� ʙ �

44&-
94&-�1�3"

4&-�"��ɹ"��
�������"��ɹ"�� ������݄ 44&-

94&-�1�3"
4&-�#��ɹ#��
�������#��ɹ#��
��������#��ɹɹɹ

������݄ 94&-�1�3"

4&-�)��ɺ�
4&-�)"#��ɺ� ������݄ 94&-�1�3"

4&-�%�� ������݄ 44&-

Ϛϧνίンτϩʔϥʔ 4&-�� ʙ � ������݄ 44&-
94&-�1�3"

γンάϧ
ίンτϩʔϥʔ

4�4&-���ʗ��ʗ���ʗ��� ������݄ 44&-
4
$�4 ������݄ 4$0/�$#
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ੜ࢈தػࢭछͱػܧޙछɹ1-452

ੜ࢈தػࢭछͱػܧޙछੜ࢈தػࢭछͱػܧޙछ
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式
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表

ྨ シリーζ ੜ࢈中ظ࣌ࢭ ˞ छ（ସ）ػܧޙ

ίンτϩʔϥʔ

ϙδγϣン
ίンτϩʔϥʔ

3$1��$ ʗ $'
�����݄

1$0/�$#ʗ$'#

3$4�$ 4$0/�$#ʢ���7���7ʣ
"$0/�$#ʢ��7ʣ

3$4�& �����݄ "$0/�$#

&$0/
�����݄

4$0/�$#

1%3 4$0/�$#

3$1�$� ˘ ������݄ 1$0/�$#

".&$��1.&$
�����݄༧ఆ

"$0/�$:#
%$0/�$:#
1$0/�$:#"4&1��%4&1��14&1

5"༻ίンτϩʔϥʔ 5"�$� ������݄ 1$0/�$#

59༻ίンτϩʔϥʔ 59�$� �����݄ 1$0/�$#

ϓϩάϥϜ
ίンτϩʔϥʔ

94&-�+ɺ+9 ������݄
94&-�1ɺ19�94&-�2ɺ29
94&-�3"ɺ3"9ɺ3"9%�
94&-�4"ɺ4"9ɺ4"9%�

94&-�,ɺ,&ɺ,&5ɺ,&59
,&9ɺ,5ɺ,9 ������݄

94&-�1ɺ19�94&-�2ɺ29
94&-�3"ɺ3"9ɺ3"9%�
94&-�4"ɺ4"9ɺ4"9%�

テʔϒϧτοϓλΠϓ 55���� �����݄ 55"

දࣔث λονύωϧදࣔث 3$.�1.��� ������݄ ʔ

テΟʔνンάϘοΫス

3$༻�؆қテΟʔνンά 3$.�&
�����݄

5#���

3$༻�σʔλઃఆث 3$.�1 ʔ

3$༻�ඪ४テΟʔνンά 3$.�5 �����݄ 5#���

94&-༻�テΟʔνンά

*"�5�9
*"�5�9�+
*"�5�9�+4
*"�5�9%
*"�5�9%�+
*"�5�9%�+4

������݄ 5#���

ϙδγϣンίンτϩʔϥʔ༻
テΟʔνンά $0/5�5�5(�5(4 �����݄༧ఆ 5#���

ϓϩάϥϜίンτϩʔϥʔ༻
テΟʔνンά 4&-�5�5%�5( �����݄༧ఆ 5#���

Ͱ͓߹Θ͍ͤͩ͘͞ɻ·ۀর͍͔ͨͩ͘ɺ୲ӦࢀྉΛ͝ࢿ)1ͷؔ࿈ͯ͠·͖ͭʹੑޓछͱͷػܧޙ˞
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1-453ɹࣜܕچมද

දมࣜܕچදมࣜܕچ

シリーζ 型式چ カタログࡌܝ  ͷ型式ࡏݱ
(ͷಉچ)

ਪ࠷৽ػछ

型式  छͱͷػچ
औ͚ੑޓ カタログࡌܝ

RCP 
スϥΠμʔλΠϓ�
ʢੜ࢈தࢭ品ʣ

3$1�4"��*�"�ˎ

૯߹Χλϩά�
����

 3$1��4"�$�*���1�ˎ 
RCP6-SA6C-WA-42P-ˎ ͳ͠ ૯߹Χλϩά�

����ʙ
3$1�4"��*�"�ˎ  3$1��4"�$�*���1�ˎ 

3$1�44�*�"�ˎ  RCP2-SS7C-I-42P-ˎ

৽機種ͱͳΓ·͢ɻ࠷記型͕ࣜࠨ ͋Γ ૯߹Χλϩά�
����ʙ����

3$1�443�*�"�ˎ  RCP2-SS7R-I-42P-ˎ

3$1�4.�*�"�ˎ  RCP2-SS8C-I-56P-ˎ

3$1�4.3�*�"�ˎ  RCP2-SS8R-I-56P-ˎ

RCP 
ϩουλΠϓ�
ʢੜ࢈தࢭ品ʣ

3$1�34"�*�"�ˎ

૯߹Χλϩά�
����

 3$1��3"�$�*���1�ˎ  RCP6-RA4C-WA-42P-ˎ

ͳ͠ ૯߹Χλϩά�
����ʙ

3$1�34(4�*�"�ˎ  3$1��3(4�$�*���1�ˎ 
RCP6-RRA4C-WA-42P-ˎ

3$1�34(%�*�"�ˎ  3$1��3(%�$�*���1�ˎ 

3$1�3."�*�"�ˎ  3$1��3"�$�*���1�ˎ  RCP6-RA7C-WA-56P-ˎ

3$1�3.(4�*�"�ˎ  3$1��3(4�$�*���1�ˎ 
RCP6-RRA7C-WA-56P-ˎ

3$1�3.(%�*�"�ˎ  3$1��3(%�$�*���1�ˎ 

RCP2 
スϥΠμʔλΠϓ

3$1��4"��*�"�1.�ˎ

૯߹Χλϩά
����

 3$1��4"�$�*���1�ˎ 
RCP6-SA6C-WA-42P-ˎ

ͳ͠ ૯߹Χλϩά�
����ʙ3$1��4"��*�"�1.�ˎ  3$1��4"�$�*���1�ˎ 

3$1��4"��*�"�1.�ˎ  3$1��4"�$�*���1�ˎ  RCP6-SA7C-WA-56P-ˎ

3$1��44�*�"�1.�ˎ  RCP2-SS7C-I-42P-ˎ

৽機種ͱͳΓ·͢ɻ࠷記型͕ࣜࠨ ͋Γ

૯߹Χλϩά�
����������
����������
����

3$1��4.�*�"�1.�ˎ  RCP2-SS8C-I-56P-ˎ

3$1��)4.�*�1.�ˎ ୯品Χλϩά
$+������"  RCP2-HS8C-I-86P-ˎ

RCP2 
スϥΠμʔλΠϓ�
Ϟʔλʔંฦ͠

3$1��4"�3�*�"�1.�ˎ

૯߹Χλϩά
����

 3$1��4"�3�*���1�ˎ 
RCP6-SA6R-WA-42P-ˎ

ͳ͠ ૯߹Χλϩά�
����ʙ3$1��4"�3�*�"�1.�ˎ  3$1��4"�3�*���1�ˎ 

3$1��4"�3�*�"�1.�ˎ  3$1��4"�3�*���1�ˎ  RCP6-SA7R-WA-56P-ˎ

3$1��443�*�"�1.�ˎ  RCP2-SS7R-I-42P-ˎ

৽機種ͱͳΓ·͢ɻ࠷記型͕ࣜࠨ ͋Γ

૯߹Χλϩά�
����������
����������
����

3$1��4.3�*�"�1.�ˎ  RCP2-SS8R-I-56P-ˎ

3$1��)4.3�*�1.ˎ ୯品Χλϩά
$+������"  RCP2-HS8R-I-86P-ˎ

RCP2 
ϕϧτλΠϓ

3$1��#"��*�"�1.�ˎ

૯߹Χλϩά
����

 3$1��#"��*���1�ˎ  RCP5-BA6-WA-42P-ˎ

ͳ͠ ૯߹Χλϩά�
����ʙ

3$1��#"�6�*�"�1.�ˎ  3$1��#"�6�*���1�ˎ  RCP5-BA6U-WA-42P-ˎ

3$1��#"��*�"�1.�ˎ  3$1��#"��*���1�ˎ  RCP5-BA7-WA-56P-ˎ

3$1��#"�6�*�"�1.�ˎ  3$1��#"�6�*���1�ˎ  RCP5-BA7U-WA-56P-ˎ

Ψイドଂ 

Ψイドଂ 
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දɹ1-454มࣜܕچ

දมࣜܕچදมࣜܕچ

シリーζ 型式چ カタログࡌܝ  ͷ型式ࡏݱ
(ͷಉچ)

ਪ࠷৽ػछ

型式  छͱͷػچ
औ͚ੑޓ カタログࡌܝ

RCP2 
ϩουλΠϓ

3$1��31"�*�1.�ˎ

૯߹Χλϩά
����

 3$1��3"�$�*���1�ˎ  RCP3-RA2BC-I-28SP-ˎ

ͳ͠

૯߹Χλϩά�
����ʙ

3$1��39"�*�"�1.�ˎ  3$1��3"�$�*���1�ˎ  RCP4-RA3C-I-28P-ˎ ૯߹Χλϩά�
����ʙ

3$1��34"�*�"�1.�ˎ  3$1��3"�$�*���1�ˎ  RCP6-RA4C-WA-42P-ˎ

૯߹Χλϩά�
����ʙ

3$1��3."�*�"�1.�ˎ  3$1��3"�$�*���1�ˎ  RCP6-RA7C-WA-56P-ˎ

3$1��39(%�*�"�1.�ˎ  3$1��3(%�$�*���1�ˎ  RCP4-RA3C-I-28P-ˎ

3$1��34(4�*�"�1.�ˎ  3$1��3(4�$�*���1�ˎ 
RCP6-RRA4C-WA-42P-ˎ

3$1��34(%�*�"�1.�ˎ  3$1��3(%�$�*���1�ˎ 

3$1��3.(4�*�"�1.�ˎ  3$1��3(4�$�*���1�ˎ 
RCP6-RRA7C-WA-56P-ˎ

3$1��3.(%�*�"�1.�ˎ  3$1��3(%�$�*���1�ˎ 

3$1��3'"�*�1.�ˎ ୯品Χλϩά
$+������"  3$1��3"��$�*���1�ˎ  RCP5-RA10C-WA-86P-ˎ

RCP2 
άϦούʔλΠϓ

3$1��(34�*�1.�ˎ
૯߹Χλϩά
����

 RCP2-GRS-I-20P-ˎ

৽機種ͱͳΓ·͢ɻ࠷記型͕ࣜࠨ ͋Γ

૯߹Χλϩά�
����������
����������
������
����ʙ

3$1��(3.�*�1.�ˎ  RCP2-GRM-I-28P-ˎ

3$1��(3�-4�*�1.�ˎ

૯߹Χλϩά
����

 RCP2-GR3LS-I-28P-ˎ

3$1��(3�-.�*�1.�ˎ  RCP2-GR3LM-I-42P-ˎ

3$1��(3�44�*�1.�ˎ  RCP2-GR3SS-I-28P-ˎ

3$1��(3�4.�*�1.�ˎ  RCP2-GR3SM-I-42P-ˎ

RCP2 
ϩʔλϦʔλΠϓ

3$1��35#�*�1.�ˎ
૯߹Χλϩά
����

 RCP2-RTB-I-28P-ˎ
৽機種ͱͳΓ·͢ɻ࠷記型͕ࣜࠨ ͋Γ ૯߹Χλϩά�

����ʙ
3$1��35$�*�1.�ˎ  RCP2-RTC-I-28P-ˎ

RCP2CR 
スϥΠμʔλΠϓ�
ΫϦʔンϧʔϜ

༷

3$1�$3�4"��*�"�1.�ˎ

૯߹Χλϩά�
����

 3$1�$3�4"��*���1�ˎ 
RCP6CR-SA6C-WA-42P-ˎ

ͳ͠ ૯߹Χλϩά�
����ʙ3$1�$3�4"��*�"�1.�ˎ  3$1�$3�4"��*���1�ˎ 

3$1�$3�4"��*�"�1.�ˎ  3$1�$3�4"��*���1�ˎ  RCP6CR-SA7C-WA-56P-ˎ

3$1�$3�44�*�"�1.�ˎ  RCP2CR-SS7C-I-42P-ˎ

৽機種ͱͳΓ·͢ɻ࠷記型͕ࣜࠨ ͋Γ

૯߹Χλϩά�
����������
����������
����

3$1�$3�4.�*�"�1.�ˎ  RCP2CR-SS8C-I-56P-ˎ

3$1�$3�)4.�*�1.�ˎ ୯品Χλϩά
$+������"  RCP2CR-HS8C-I-86P-ˎ

RCP2 
ϩουλΠϓ�
ਖణ༷

3$1��348�*�"�1.�ˎ
૯߹Χλϩά�
����

 3$1�8�3"�$�*���1�ˎ  RCP6W-RA6C-WA-42P-ˎ

ͳ͠

૯߹Χλϩά�
����ʙ

3$1��3.8�*�"�1.�ˎ  3$1�8�3"�$�*���1�ˎ  RCP6W-RA7C-WA-56P-ˎ

3$1�8�3'"�*�1.�ˎ ୯品Χλϩά
$+������"  3$1�8�3"��$�*���1�ˎ  RCP5W-RA10C-WA-86P-ˎ ૯߹Χλϩά�

����ʙ

Ψイドଂ 

Ψイドଂ 

Ψイドଂ 

Ψイドଂ 

Ψイドଂ 

Χタϩά̝̥چ ʹͯ͝ཡ͍͚ͨͩ·͢ɻ
IttQ�//XXX.iai-robot.co.KQ/EoXnloaE/catalog/inEeY.Itml

ੜ࢈தࢭʹؔ͢Δࢿྉ̝̥ ʹ͝༻ҙ͕͍͟͝·͢ɻ
IttQ�//XXX.iai-robot.co.KQ/QroEVct/EiscontinVeE/inEeY.Itml
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1-455ɹࣜܕچมද

දมࣜܕچදมࣜܕچ

シリーζ 型式چ カタログࡌܝ
ਪ࠷৽ػछ

型式  छͱͷػچ
औ͚ੑޓ カタログࡌܝ

RCS 
スϥΠμʔλΠϓ�
ʢੜ࢈தࢭ品ʣ

3$4�4"��*�"����ˎ

૯߹Χλϩά�
���������

 RCA-SA4C-WA-20-ˎ

͋Γ

૯߹Χλϩά�
����ʙ3$4�4"��*�"����ˎ  RCA-SA5C-WA-20-ˎ

3$4�4"��*�"����ˎ  RCA-SA6C-WA-30-ˎ

3$4�44�*�"����ˎ  RCS2-SS7C-I/A-60-ˎ

૯߹Χλϩά�
����������
����������
���������

3$4�4.�*�"�����ˎ  RCS2-SS8C-I/A-100-ˎ

3$4�4.�*�"�����ˎ  RCS2-SS8C-I/A-150-ˎ

3$4�443�*�"����ˎ  RCS2-SS7R-I/A-60-ˎ

3$4�4.3�*�"�����ˎ  RCS2-SS8R-I/A-100-ˎ

3$4�4.3�*�"�����ˎ  RCS2-SS8R-I/A-150-ˎ

RCS 
ϩουλΠϓ�
ʢੜ࢈தࢭ品ʣ

3$4�3"���*����(/�ˎ

૯߹Χλϩά�
���������

 RCA-RA3C-I-20-ˎ

ͳ͠

૯߹Χλϩά�
�����������
�����������
����ʙ

3$4�3"���*����(4�ˎ  RCA-RGS3C-I-20-ˎ

3$4�3"���*����(%�ˎ  RCA-RGD3C-I-20-ˎ

3$4�3"��3�*����(/�ˎ  RCA-RA3R-I-20-ˎ

3$4�3"���*�"����(/�ˎ  RCA-RA4C-I/A-30-ˎ

3$4�3"���*�"����(4�ˎ  RCA-RGS4C-I/A-30-ˎ

3$4�3"���*�"����(%�ˎ  RCA-RGD4C-I/A-30-ˎ

3$4�3"��3�*�"����(/�ˎ  RCA-RA4R-I/A-30-ˎ

3$4�3"���*�"����(/�ˎ  RCS2-RA5C-WA-60-ˎ

૯߹Χλϩά�
����ʙ

3$4�3"���*�"����(4�ˎ  RCS2-RGS5C-WA-60-ˎ

3$4�3"���*�"����(%�ˎ  RCS2-RGD5C-WA-60-ˎ

3$4�3"���*�"����(/�ˎ  RCS2-RA5R-WA-60-ˎ

3$4�3"���*�"�����(/�ˎ  RCS2-RA5C-WA-100-ˎ

3$4�3"���*�"�����(4�ˎ  RCS2-RGS5C-WA-100-ˎ

3$4�3"��3�*�"�����(%�ˎ  RCS2-RGD5C-WA-100-ˎ

3$4�3#�����*����(/�ˎ  RCS2-SRA7BD-I-60-ˎ

૯߹Χλϩά�
����������
����������
����ʙ

3$4�3#�����*����(4�ˎ  RCS2-SRGS7BD-I-60-ˎ

3$4�3#�����*����(%�ˎ  RCS2-SRGD7BD-I-60-ˎ

3$4�3#�����*����(/�ˎ  RCS2-SRA7BD-I-60-ˎ

3$4�3#�����*����(4�ˎ  RCS2-SRGS7BD-I-60-ˎ

ʣܥ表ʢαーボϞーター型式มچ

ʢʣऔ͚ੑޓh ͋Γ ͷɦػछͰ͋ͬͯɺશੇ๏ҟͳΔ߹͕͍͟͝·͢ɻৄ র͍ͩ͘͞ɻࢀΧλϩάΛ͝ࡌܝࡉ
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දมࣜܕچදมࣜܕچ

シリーζ 型式چ カタログࡌܝ
ਪ࠷৽ػछ

型式  छͱͷػچ
औ͚ੑޓ カタログࡌܝ

RCS 
ϩουλΠϓ�
ʢੜ࢈தࢭ品ʣ

3$4�3#�����*����(%�ˎ

૯߹Χλϩά�
���������

 RCS2-SRGD7BD-I-60-ˎ

ͳ͠

૯߹Χλϩά�
����������
����������
����ʙ

3$4�3#�����*�����(/�ˎ  RCS2-SRA7BD-I-100-ˎ

3$4�3#�����*�����(4�ˎ  RCS2-SRGS7BD-I-100-ˎ

3$4�3#�����*�����(%�ˎ  RCS2-SRGD7BD-I-100-ˎ

3$4�3#�����*�����(/�ˎ  RCS2-SRA7BD-I-100-ˎ

3$4�3#�����*�����(4�ˎ  RCS2-SRGS7BD-I-100-ˎ

3$4�3#�����*�����(%�ˎ  RCS2-SRGD7BD-I-100-ˎ

3$4�3#�����*�����(/�ˎ  RCS2-SRA7BD-I-150-ˎ

͋Γ
ʢΦϓγϣンͰରԠʣ3$4�3#�����*�����(4�ˎ  RCS2-SRGS7BD-I-150-ˎ

3$4�3#�����*�����(%�ˎ  RCS2-SRGD7BD-I-150-ˎ

RCS 
ϑϥοτλΠϓ�
ʢੜ࢈தࢭ品ʣ

3$4�'���*�"����ˎ
૯߹Χλϩά�
���������

 RCS2-F5D-I/A-60-ˎ

͋Γ
૯߹Χλϩά�

���������������
��������������3$4�'���*�"�����ˎ  RCS2-F5D-I/A-100-ˎ

RCS 
άϦούʔλΠϓ�
ʢੜ࢈தࢭ品ʣ

3$4�(���*������ˎ ૯߹Χλϩά�
���������  RCS2-GR8-I-60-5-ˎ ͋Γ

૯߹Χλϩά�
����������
����������
����ʙ����

RCS 
ϩʔλϦʔλΠϓ�
ʢੜ࢈தࢭ品ʣ

3$4�3���*�������ˎ

૯߹Χλϩά�
���������

 RCS2-RT6-I-60-18-ˎ

͋Γ

૯߹Χλϩά�
����������
����������
����ʙ����

3$4�3���*�������ˎ  RCS2-RT6R-I-60-18-ˎ

3$4�3���*������ˎ  RCS2-RT7R-I-60-18-ˎ

RCS2 
ϩουλΠϓ

3$4��3"�"%�*����ˎ

૯߹Χλϩά�
���������

 RCS2-SRA7BD-I-60-ˎ

ͳ͠

૯߹Χλϩά�
����������
����ʙ

3$4��3(4�"%�*����ˎ  RCS2-SRGS7BD-I-60-ˎ

3$4��3(%�"%�*����ˎ  RCS2-SRGD7BD-I-60-ˎ

3$4��3"�"%�*�����ˎ  RCS2-SRA7BD-I-100-ˎ

3$4��3(4�"%�*�����ˎ  RCS2-SRGS7BD-I-100-ˎ

3$4��3(%�"%�*�����ˎ  RCS2-SRGD7BD-I-100-ˎ

3$4��3"�#%�*�����ˎ  RCS2-SRA7BD-I-100-ˎ

͋Γ
ʢΦϓγϣンͰରԠʣ

3$4��3(4�#%�*�����ˎ  RCS2-SRGS7BD-I-100-ˎ

3$4��3(%�#%�*�����ˎ  RCS2-SRGD7BD-I-100-ˎ

3$4��3"�#%�*�����ˎ  RCS2-SRA7BD-I-150-ˎ

3$4��3(4�#%�*�����ˎ  RCS2-SRGS7BD-I-150-ˎ

3$4��3(%�#%�*�����ˎ  RCS2-SRGD7BD-I-150-ˎ

ʢʣऔ͚ੑޓh ͋Γ ͷɦػछͰ͋ͬͯɺશੇ๏ҟͳΔ߹͕͍͟͝·͢ɻৄ র͍ͩ͘͞ɻࢀΧλϩάΛ͝ࡌܝࡉ

Χタϩά̝̥چ ʹͯ͝ཡ͍͚ͨͩ·͢ɻ
IttQ�//XXX.iai-robot.co.KQ/EoXnloaE/catalog/inEeY.Itml

ੜ࢈தࢭʹؔ͢Δࢿྉ̝̥ ʹ͝༻ҙ͕͍͟͝·͢ɻ
IttQ�//XXX.iai-robot.co.KQ/QroEVct/EiscontinVeE/inEeY.Itml
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දมࣜܕچදมࣜܕچ

シリーζ 型式چ カタログࡌܝ
ਪ࠷৽ػछ

型式  छͱͷػچ
औ͚ੑޓ カタログࡌܝ

DS 
スϥΠμʔλΠϓ�

Ģిిݯѹ�%$��7˞Ĥ�
ʢੜ࢈தࢭ品ʣ

%4�4"��*�"����ˎ�ˎ�ˎ�$��ˎ

૯߹Χλϩά�
���������

 RCA-SA4C-WA-20-ˎ

͋Γ ૯߹Χλϩά�
����ʙ%4�4"��*�"����ˎ�ˎ�ˎ�$��ˎ  RCA-SA5C-WA-20-ˎ

%4�4"��*�"����ˎ�ˎ�ˎ�$��ˎ  RCA-SA6C-WA-30-ˎ

DS 
ΞʔϜλΠϓ�

Ģిిݯѹ�%$��7˞Ĥ�
ʢੜ࢈தࢭ品ʣ

%4�"�˘�*����ˎ�ˎ�ˎ�$��ˎ

૯߹Χλϩά�
���������

 RCA-A4R-I/A-20-ˎ

͋Γ
૯߹Χλϩά�

���������������
��������������

%4�"�˘�*����ˎ�ˎ�ˎ�$��ˎ  RCA-A5R-I/A-20-ˎ

%4�"�˘�*����ˎ�ˎ�ˎ�$��ˎ  RCA-A6R-I/A-30-ˎ

DSCR 
スϥΠμʔλΠϓ�
ΫϦʔンϧʔϜ༷�
Ģిిݯѹ�%$��7˞Ĥ�
ʢੜ࢈தࢭ品ʣ

%4$3�4"��*����ˎ�ˎ�ˎ�$��ˎ
૯߹Χλϩά�
���������

 RCACR-SA5C-WA-20-ˎ

͋Γ ૯߹Χλϩά�
����ʙ

%4$3�4"��*����ˎ�ˎ�ˎ�$��ˎ  RCACR-SA6C-WA-30-ˎ

DS 
スϥΠμʔλΠϓ�

Ģిిݯѹ�"$�������7˞Ĥ�
ʢੜ࢈தࢭ品ʣ

%4�4"��*�"����ˎ�ˎ�ˎ�5��ˎ

૯߹Χλϩά�
���������

 RCS2-SA4C-WA-20-ˎ

͋Γ ૯߹Χλϩά�
����ʙ%4�4"��*�"����ˎ�ˎ�ˎ�5��ˎ  RCS2-SA5C-WA-20-ˎ

%4�4"��*�"����ˎ�ˎ�ˎ�5��ˎ  RCS2-SA6C-WA-30-ˎ

DS 
ΞʔϜλΠϓ�

Ģిిݯѹ�"$�������7˞Ĥ�
ʢੜ࢈தࢭ品ʣ

%4�"�˘�*�"����ˎ�ˎ�ˎ�5��ˎ

૯߹Χλϩά�
���������

 RCS2-A4R-I/A-20-ˎ

͋Γ
૯߹Χλϩά�

���������������
��������������

%4�"�˘�*�"����ˎ�ˎ�ˎ�5��ˎ  RCS2-A5R-I/A-20-ˎ

%4�"�˘�*�"����ˎ�ˎ�ˎ�5��ˎ  RCS2-A6R-I/A-30-ˎ

DSCR 
スϥΠμʔλΠϓ�
ΫϦʔンϧʔϜ༷�

Ģిిݯѹ�"$�������7˞Ĥ�
ʢੜ࢈தࢭ品ʣ

%4$3�4"��*�"����ˎ�ˎ�ˎ�5��ˎ
૯߹Χλϩά�
���������

 RCS2CR-SA5C-WA-20-ˎ

͋Γ ૯߹Χλϩά�
����ʙ����

%4$3�4"��*�"����ˎ�ˎ�ˎ�5��ˎ  RCS2CR-SA6C-WA-30-ˎ

SS 
スϥΠμʔλΠϓ�
ʢੜ࢈தࢭ品ʣ

44�4�*�"����ˎ

૯߹Χλϩά�
���������

 RCS2-SS7C-I/A-60-ˎ

͋Γ

૯߹Χλϩά�
���������������
��������������

44�.�*�"�����ˎ  RCS3-SS8C-WA-100-ˎ
૯߹Χλϩά�
����ʙ

44�.�*�"�����ˎ  RCS3-SS8C-WA-150-ˎ

SSCR 
スϥΠμʔλΠϓ�
ΫϦʔンϧʔϜ༷�
ʢੜ࢈தࢭ品ʣ

44$3�4�*�"����ˎ

૯߹Χλϩά�
���������

 RCS2CR-SS7C-I/A-60-ˎ

͋Γ

૯߹Χλϩά�
���������������
��������������

44$3�.�*�"�����ˎ  RCS3CR-SS8C-WA-100-ˎ
૯߹Χλϩά�
����ʙ

44$3�.�*�"�����ˎ  RCS3CR-SS8C-WA-150-ˎ

ʢʣऔ͚ੑޓh ͋Γ ͷɦػछͰ͋ͬͯɺશੇ๏ҟͳΔ߹͕͍͟͝·͢ɻৄ র͍ͩ͘͞ɻࢀΧλϩάΛ͝ࡌܝࡉ
˞�%4γϦʔζࣜܕʹΑΓిిݯѹ͕ҟͳΓ·͢ɻ�
ͷʮదԠίンτϩʔϥʔʯΛ֬͝ೝ͍ͩ͘͞ɻࣜܕ

ྫ) DS - SA4 - I - 20 - 10 - 200 - T1/C1 - S - BE
γϦʔζ λΠϓ Τンίʔμʔछྨ Ϟʔλʔग़ྗ Ϧʔυ スτϩʔΫ దԠίンτϩʔϥʔ έʔϒϧ Φϓγϣン

ࣜܕ దԠίンτϩʔϥʔ ѹిݯి
$� DS-S-C1 %$��7
5� XSEL-+/,/,E E-CPO 1-DSJWFS "$�������7
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දมࣜܕچදมࣜܕچ

シリーζ 型式چ カタログࡌܝ  ͷ型式ࡏݱ
（ͷಉچ）

ਪ࠷৽ػछ

型式  छͱͷػچ
औ͚ੑޓ カタログࡌܝ

IS 
スϥΠμʔλΠϓ�
ʢੜ࢈தࢭ品ʣ

*4�49.�*�"����ˎ

૯߹Χλϩά�
����

 *4"�49.�*�"����ˎ 

ISB-SXM-WA-60-ˎ ͋Γ

૯߹Χλϩά
����ʙ

*4�4:.�*�"����ˎ  *4"�4:.�*�"����ˎ 

*4�4;.�*�"����ˎ  *4"�4;.�*�"����ˎ 

*4�.94�*�"�����ˎ  *4"�.9.�*�"�����ˎ  ISB-MXM-WA-100-ˎ ͳ͠

*4�.9.�*�"�����ˎ  *4"�.9.�*�"�����ˎ  ISB-MXM-WA-100-ˎ

͋Γ

*4�.9.�*�"�����ˎ  *4"�.9.�*�"�����ˎ  ISB-MXM-WA-200-ˎ

*4�.9.9�*�"�����ˎ  *4"�.9.9�*�"�����ˎ  ISB-MXMX-WA-200-ˎ ͋Γ�
ʢݪҐஔ͕ҟͳΔʣ

*4�.:4�*�"�����ˎ  *4"�.:.�*�"�����ˎ 
ISB-MXM-WA-100-ˎ

ͳ͠

*4�.:.�*�"�����ˎ  *4"�.:.�*�"�����ˎ 

*4�.:.�*�"�����ˎ  *4"�.:.�*�"�����ˎ  ISB-MXM-WA-200-ˎ

*4�.;4�*�"�����ˎ  *4"�.;.�*�"�����ˎ  ISB-MXM-WA-100-ˎ

*4�.;.�*�"�����ˎ  *4"�.;.�*�"�����ˎ  ISB-MXM-WA-200-ˎ ͋Γ

*4�-94�*�"�����ˎ  *4"�-9.�*�"�����ˎ  ISB-LXM-WA-200-ˎ ͳ͠

*4�-9.�*�"�����ˎ  *4"�-9.�*�"�����ˎ  ISB-LXM-WA-200-ˎ

͋Γ

*4�-9.�*�"�����ˎ  *4"�-9.�*�"�����ˎ  ISB-LXM-WA-400-ˎ

*4�-9.9�*�"�����ˎ  *4"�-9.9�*�"�����ˎ  ISB-LXMX-WA-200-ˎ

͋Γ�
ʢݪҐஔ͕ҟͳΔʣ

*4�-9.9�*�"�����ˎ  *4"�-9.9�*�"�����ˎ  ISB-LXMX-WA-400-ˎ

*4�-9689�*�"�����ˎ  *4"�-9689�*�"�����ˎ  ISB-LXUWX-WA-200-ˎ

*4�-9689�*�"�����ˎ  *4"�-9689�*�"�����ˎ  ISB-LXUWX-WA-400-ˎ

*4�-:4�*�"�����ˎ  *4"�-:.�*�"�����ˎ  ISB-LXM-WA-200-ˎ ͳ͠

*4�-:.�*�"�����ˎ  *4"�-:.�*�"�����ˎ  ISB-LXM-WA-200-ˎ

͋Γ

*4�-:.�*�"�����ˎ  *4"�-:.�*�"�����ˎ  ISB-LXM-WA-400-ˎ

*4�-;4�*�"�����ˎ  *4"�-;.�*�"�����ˎ  ISB-LXM-WA-200-ˎ ͳ͠

*4�-;.�*�"�����ˎ  *4"�-;.�*�"�����ˎ  ISB-LXM-WA-400-ˎ ͋Γ

*41�89.�*�"�����ˎ  *41"�89.�*�"�����ˎ 
ISB-WXM-WA-750-ˎ

ͳ͠ ૯߹Χλϩά�
����

*41�89.�*�"�����ˎ  *41"�89.�*�"�����ˎ 

*41�89.9�*�"�����ˎ  *41"�89.9�*�"�����ˎ 
ISB-WXMX-WA-750-ˎ

*41�89.9�*�"�����ˎ  *41"�89.9�*�"�����ˎ 

ʢʣऔ͚ੑޓh ͋Γ ͷɦػछͰ͋ͬͯɺશੇ๏ҟͳΔ߹͕͍͟͝·͢ɻৄ র͍ͩ͘͞ɻࢀΧλϩάΛ͝ࡌܝࡉ

Χタϩά̝̥چ ʹͯ͝ཡ͍͚ͨͩ·͢ɻ
IttQ�//XXX.iai-robot.co.KQ/EoXnloaE/catalog/inEeY.Itml

ੜ࢈தࢭʹؔ͢Δࢿྉ̝̥ ʹ͝༻ҙ͕͍͟͝·͢ɻ
IttQ�//XXX.iai-robot.co.KQ/QroEVct/EiscontinVeE/inEeY.Itml
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1-459ɹαϙʔτମ੍

αϙʔτମ੍αϙʔτମ੍

小型産業用ロボット 国内シェアNo.1

充実のサポート体制
҆৺ͱؒ࣌��ରԠͷ͜ͱͰ͢

ΞイエイΞイ͓٬様ηンターʠエイトʡޱ間対応無ྉ߹Θͤ૭࣌24

ΤΞγϦϯμʔ
ిಈԽཱͯݟαʔϏス

使いのΤΞγϦンμーをి動͓ࠓ
Խしたいが、Ͳ͏したら良いかΘか
らないとい͏方はご૬ஊください。 
用్に࠷దなి動ԽをごఏҊいた
します。

౼��ݕ

બ��ఆ

ಋೖɾཱ ্͛

อकɾڭҭ

ಛผ༷ରԠ
（ඪ४ͷվαʔϏス）

ඪ४品をϕースにごཁにԊͬた
վ品に͓Ԡ͑しています。

౼��ݕ

બ��ఆ

ಋೖɾཱ ্͛

อकɾڭҭ

ԉࢧ্ཱ͛

શ3ࠃ�かॴのӦۀॴの専Ӧۀ
һによるग़張্ཱ͛ࢧԉ、製品
ಋ入ޙのΞϑλーαーϏスにより、
҆৺してご使用いただけます。

౼��ݕ

બ��ఆ

ಋೖɾཱ ্͛

อकɾڭҭ

ಋೖࢧԉɾプϩάϥϜ
ԉࢧ࡞

͓٬༷ごとにҟなる用్ڥに合
Θせ、4&-ϓϩάϥϜ作から্ཱ
͛をڧ力にόοΫΞοϓʂ

౼��ݕ

બ��ఆ

ಋೖɾཱ ্͛

อकɾڭҭ

ମݧηϛφɾϝϯςφϯス
֤छߨशձ�ग़ுηϛφʔ
ϩϘγϦンμーମݧηϛφー
場ֶݟձをは͡め、̓ શߨश、ϝン
ςφンスߨशなͲをੵۃతに։࠵。
ग़張ରԠもいたします。

౼��ݕ

બ��ఆ

ಋೖɾཱ ্͛

อकɾڭҭ

γϣʔルʔϜɾలࣔձ
ɾΩϟϥόϯΧʔ

৽製品の࣮機をごཡになりたい場
合、ごݕ౼の場としてΞΠΤΠΞ
ΠຊࣾにγϣールーϜを設置。また、
లࣔձΩϟϥόンΧーでのలࣔ
もͬߦています。

౼��ݕ

બ��ఆ

ಋೖɾཱ ্͛

อकɾڭҭ

ϝϯςφϯスɾ
मཧઐ૭ޱ

ຊࣾ場のϝンςφンス・म理専
૭ޱで、ສҰのτϥϒルにもスϜー
ζにରԠします。

౼��ݕ

બ��ఆ

ಋೖɾཱ ্͛

อकɾڭҭ
˔�Χタロάɾ取ѻઆ໌ॻ ˔�8&#ɾμϯロードサーϏスʢΧタロάɺ取ѻઆ໌ॻ1%'ɾ$"%ਤ໘ʣ

͝ཁ
ʴ

σϞػແྉିग़αʔϏス

置্ཱ͛४උの、౼ݕ入લのߪ
ための、ごߪ入༧定の࣮機にۙい
σモ機をແྉでିग़いたします。

౼��ݕ

બ��ఆ

ಋೖɾཱ ্͛

อकɾڭҭ

ٕज़αʔϏス՝

˔�パιίϯରԠιϑτɺ5#���ɾ5#���ΞップσーτϑΝイルɺ
ɹサイΫルタイϜࢉܭιϑτɺ%%Ϟーターػछબఆιϑτɺ
ɹϑΟールドωッτϫーΫઃఆ༻ϑΝイルͳͲศརͳιϑτ͝༻意

౼��ݕ બ��ఆ ಋೖɾཱ ্͛ อकɾڭҭ

1.

։ ɾൃઃܭɾಋೖɾՔಇΛϑルʹサポート͢ΔコンテンπɾWE#もॆ࣮2.

ಋೖલͷݕ౼͔Βಋೖޙͷอकɾڭҭ·ͰトータルͰサポート3.

ʰΞΠΤΠΞΠ͓٬༷ηンλーʠΤΠτʡɦは2�時間ମ制のແྉίールηンλーです。
さま͟まなご࣭にスピーσΟーに͓͑するための専スλοϑがৗறして、
͓٬༷からのご連བྷを͓ͪして͓ります。
。に͓合Θせくださいܰؾ͓

ΞΠΤΠΞΠは、ݕ౼ஈ֊からಋ入ޙのอक・ڭҭまでτーλルでαϙーτをしています。

˔エΞシリンダー電動Խ
ɹཱͯݟサーϏス

˔ショールーϜɾలࣔձɾ
ɹΩϟラバンカー

＊্ ϑリーダイϠル͕ͭͳ͕Βͳ͍߹ɺ͜ه ͪΒΛ͝ར用ͩ͘͞ （͍通ྉ無ྉ）

αϙʔτ

౼��ݕ

˔อकࢧԉ

˔ମݧηϛφーɾϝンテφンスɾ
ɹ֤छߨशձɾग़ுηϛφー

˔ϝンテφンスɾ
ɹमཧઐ૭ޱ

˔બఆࢧԉ

˔ಛผ仕様対応
ɹ（ඪ४ͷվサーϏス）

˔デモػ無ྉିग़サーϏス

ԉࢧ্ཱ͛˔

˔ಋೖࢧԉɾ
ɹプログラϜ作ࢧԉ

อक
ɾ
ҭڭ

ಋೖ
ɾ

্ཱ͛

બ��ఆ

˗Ձ֨をりたい
˗ೲظをりたい
˗Χλϩάがཉしい
˗機छબ定をしてཉしい
˗म理・ϝンςφンスをしてཉしい
˗使い方がΘからない
˗とにかくͬࠔた時　なͲ

͓ɹ٬ɹ༷ *"* ٕज़αーϏε՝ϗーϜページ͔Βొ

োͷฦૹނ

ステップ⁞ *A*ϗーϜページΑΓඞཁ߲ࣄΛೖྗɻ

型式ɺS/Nɺエラーコードɺ
ෆ۩߹ൃੜසɺ

༧උͱަͰ
ɻͳͲɾɾɾ࣏ͨͬ

ステップ  ೖྗ ʂྃɣ ॴɺٕۀͷ*A*Ӧد࠷ ज़サーϏス՝ࣗ動ૹ৴ɻ
༰Ѳ͓ͯ͠Γ·͢ɻ
͝ෆ໌ͳͲ͍͟͝·ͨ͠Β࿈བྷ͍ͩ͘͞ɻ

ステップ ʠ֬ೝ用ฦ৴ϝールʡΛプリントग़ྗ͠ނোʹఴͯ͠ɺ

ͳΔ΄Ͳɻ͜ ͷෆ۩߹ͳΒ
˓˓ͷ෦͕͍Δͳɾɾɾ४උ͠Α͏ɻ

IAIٕज़αーϏス՝（੩Ԭ）ൃૹʂ

˙मཧઐ૭ޱʹͯରԠ͍ͨ͠· （͢ॕड）

クリック①

クリック②

ॆ࣮ͷαϙートମ੍
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ΤΞγϦϯμʔ
ిಈԽཱͯݟαʔϏス

使いのΤΞγϦンμーをి動͓ࠓ
Խしたいが、Ͳ͏したら良いかΘか
らないとい͏方はご૬ஊください。 
用్に࠷దなి動ԽをごఏҊいた
します。

౼��ݕ

બ��ఆ

ಋೖɾཱ ্͛

อकɾڭҭ

ಛผ༷ରԠ
（ඪ४ͷվαʔϏス）

ඪ४品をϕースにごཁにԊͬた
վ品に͓Ԡ͑しています。

౼��ݕ

બ��ఆ

ಋೖɾཱ ্͛

อकɾڭҭ

ԉࢧ্ཱ͛

શ3ࠃ�かॴのӦۀॴの専Ӧۀ
һによるग़張্ཱ͛ࢧԉ、製品
ಋ入ޙのΞϑλーαーϏスにより、
҆৺してご使用いただけます。

౼��ݕ

બ��ఆ

ಋೖɾཱ ্͛

อकɾڭҭ

ಋೖࢧԉɾプϩάϥϜ
ԉࢧ࡞

͓٬༷ごとにҟなる用్ڥに合
Θせ、4&-ϓϩάϥϜ作から্ཱ
͛をڧ力にόοΫΞοϓʂ

౼��ݕ

બ��ఆ

ಋೖɾཱ ্͛

อकɾڭҭ

ମݧηϛφɾϝϯςφϯス
֤छߨशձ�ग़ுηϛφʔ
ϩϘγϦンμーମݧηϛφー
場ֶݟձをは͡め、̓ શߨश、ϝン
ςφンスߨशなͲをੵۃతに։࠵。
ग़張ରԠもいたします。

౼��ݕ

બ��ఆ

ಋೖɾཱ ্͛

อकɾڭҭ

γϣʔルʔϜɾలࣔձ
ɾΩϟϥόϯΧʔ

৽製品の࣮機をごཡになりたい場
合、ごݕ౼の場としてΞΠΤΠΞ
ΠຊࣾにγϣールーϜを設置。また、
లࣔձΩϟϥόンΧーでのలࣔ
もͬߦています。

౼��ݕ

બ��ఆ

ಋೖɾཱ ্͛

อकɾڭҭ

ϝϯςφϯスɾ
मཧઐ૭ޱ

ຊࣾ場のϝンςφンス・म理専
૭ޱで、ສҰのτϥϒルにもスϜー
ζにରԠします。

౼��ݕ

બ��ఆ

ಋೖɾཱ ্͛

อकɾڭҭ
˔�Χタロάɾ取ѻઆ໌ॻ ˔�8&#ɾμϯロードサーϏスʢΧタロάɺ取ѻઆ໌ॻ1%'ɾ$"%ਤ໘ʣ

͝ཁ
ʴ

σϞػແྉିग़αʔϏス

置্ཱ͛४උの、౼ݕ入લのߪ
ための、ごߪ入༧定の࣮機にۙい
σモ機をແྉでିग़いたします。

౼��ݕ

બ��ఆ

ಋೖɾཱ ্͛

อकɾڭҭ

ٕज़αʔϏス՝
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ɹϑΟールドωッτϫーΫઃఆ༻ϑΝイルͳͲศརͳιϑτ͝༻意

౼��ݕ બ��ఆ ಋೖɾཱ ্͛ อकɾڭҭ

1.

։ ɾൃઃܭɾಋೖɾՔಇΛϑルʹサポート͢ΔコンテンπɾWE#もॆ࣮2.

ಋೖલͷݕ౼͔Βಋೖޙͷอकɾڭҭ·ͰトータルͰサポート3.

ʰΞΠΤΠΞΠ͓٬༷ηンλーʠΤΠτʡɦは2�時間ମ制のແྉίールηンλーです。
さま͟まなご࣭にスピーσΟーに͓͑するための専スλοϑがৗறして、
͓٬༷からのご連བྷを͓ͪして͓ります。
。に͓合Θせくださいܰؾ͓

ΞΠΤΠΞΠは、ݕ౼ஈ֊からಋ入ޙのอक・ڭҭまでτーλルでαϙーτをしています。

˔エΞシリンダー電動Խ
ɹཱͯݟサーϏス

˔ショールーϜɾలࣔձɾ
ɹΩϟラバンカー

＊্ ϑリーダイϠル͕ͭͳ͕Βͳ͍߹ɺ͜ه ͪΒΛ͝ར用ͩ͘͞ （͍通ྉ無ྉ）
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౼��ݕ

˔อकࢧԉ

˔ମݧηϛφーɾϝンテφンスɾ
ɹ֤छߨशձɾग़ுηϛφー

˔ϝンテφンスɾ
ɹमཧઐ૭ޱ

˔બఆࢧԉ

˔ಛผ仕様対応
ɹ（ඪ४ͷվサーϏス）

˔デモػ無ྉିग़サーϏス

ԉࢧ্ཱ͛˔

˔ಋೖࢧԉɾ
ɹプログラϜ作ࢧԉ

อक
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ҭڭ

ಋೖ
ɾ

্ཱ͛

બ��ఆ

˗Ձ֨をりたい
˗ೲظをりたい
˗Χλϩάがཉしい
˗機छબ定をしてཉしい
˗म理・ϝンςφンスをしてཉしい
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サポート体制　1-462

サポート体制サポート体制

4.国内外に広がるネットワーク
国内30か所の営業所、海外13か国の販売ネットワークによる安心のサポート体制です。
製品の選定段階からご購入後も万全の体制でお応えいたします。

東京営業所

大阪営業所
名古屋営業所

仙台営業所

新潟営業所

宇都宮営業所

熊谷営業所

茨城営業所
多摩営業所

厚木営業所

長野営業所

甲府営業所

本社／静岡営業所、尾羽工場

浜松営業所

安城営業所

金沢営業所

京都営業所

岡山営業所

兵庫営業所

広島営業所

福岡営業所

熊本営業所

本社・工場

松山営業所

大分出張所

■お問合わせ窓口
■製品についてのご質問は

■修理等に関するご質問は

機種選定や技術的なご質問につきましては、担当営業またはお客様センター“エイト”に
お気軽にお問合わせください。

■お見積もり、お取引についてのご質問
お見積もりや、お取引に関するご質問につきましては、最寄の営業所でお受けいたします。お気軽にご連絡ください。

 FAX:054-364-5575

www.iai-robot.co.jp

0800-888-0088（通話料無料）

 TEL :054-364-5410（技術サービス課）

ホームページアドレス

フリーダイヤル

0800-888-0099（通話料無料）フリーFAX

滋賀営業所
四日市営業所

新豊田営業所

小牧営業所

秋田出張所
盛岡営業所

土・日・祝日 8：00AM～5：00PMアイエイアイお客様センター エイト   月～金  24時間 
 

営業 
時間 

地　域 営業所 担当地区 住　所 TEL / FAX

東北・北陸

盛岡営業所
青森県
岩手県
秋田県

〒020-0062
岩手県盛岡市長田町6-7
クリエ21ビル 7F

TEL 019-623-9700
FAX 019-623-9701

秋田出張所 秋田県 〒018-0402
秋田県にかほ市平沢字行ヒ森2-4

TEL 0184-37-3011
FAX 0184-37-3012

仙台営業所
北海道
宮城県
山形県、福島県

〒980-0011
宮城県仙台市青葉区上杉1-6-6
イースタンビル 7F

TEL 022-723-2031
FAX 022-723-2032

新潟営業所 新潟県
〒940-0082
新潟県長岡市千歳3-5-17
センザイビル 2F

TEL 0258-31-8320
FAX 0258-31-8321

金沢営業所
石川県
富山県
福井県

〒920-0024
石川県金沢市西念3-1-32
西清ビルA棟2F

TEL 076-234-3116
FAX 076-234-3107

関東

東京営業所
東京都（23区内）
千葉県、埼玉県一部
神奈川県一部

〒105-0014
東京都港区芝3-24-7
芝エクセージビルディング4F

TEL 03-5419-1601
FAX 03-3455-5707

多摩営業所 東京都（23区以外）
〒190-0023
東京都立川市柴崎町3-14-2
BOSENビル 2F

TEL 042-522-9881
FAX 042-522-9882

厚木営業所
神奈川県

（横浜・川崎・横須賀・
三浦・葉山以外）

〒243-0014
神奈川県厚木市旭町1-10-6
シャンロック石井ビル 3F

TEL 046-226-7131
FAX 046-226-7133

熊谷営業所 群馬県
埼玉県一部

〒360-0847
埼玉県熊谷市籠原南1-312
あかりビル 5F

TEL 048-530-6555
FAX 048-530-6556

茨城営業所 茨城県
〒300-1207
茨城県牛久市ひたち野東5-3-2
ひたち野うしく池田ビル 2F

TEL 029-830-8312
FAX 029-830-8313

宇都宮営業所 栃木県
〒321-0953
栃木県宇都宮市東宿郷5-1-16
ルーセントビル 3Ｆ

TEL 028-614-3651
FAX 028-614-3653

中部

名
古
屋
支
店

名古屋営業所
名古屋市内、知多エリア 

（半田市、常滑市など）
愛知県北部の一部（一宮市、尾張旭市など）

〒460-0008
愛知県名古屋市中区栄5-28-12
名古屋若宮ビル 8F

TEL 052-269-2931
FAX 052-269-2933

小牧営業所
愛知県北部の一部 

（小牧市、春日井市など）
岐阜県

〒485-0029
愛知県小牧市中央1-271
大垣共立銀行小牧支店ビル6F

TEL 0568-73-5209
FAX 0568-73-5219

四日市営業所 三重県
〒510-0086
三重県四日市市諏訪栄町1-12 
朝日生命四日市ビル6F

TEL 059-356-2246
FAX 059-356-2248

豊
田
支
店

新豊田営業所
愛知県（三河地区）

〒471-0034
愛知県豊田市小坂本町1-5-3
朝日生命新豊田ビル4F

TEL 0565-36-5115
FAX 0565-36-5116

安城営業所
〒446-0056
愛知県安城市三河安城町1-9-2
第二東祥ビル3F

TEL 0566-71-1888
FAX 0566-71-1877

静岡営業所 静岡県（中部・東部） 〒424-0103
静岡県静岡市清水区尾羽577-1

TEL 054-364-6293
FAX 054-364-2589

浜松営業所 静岡県（西部）
愛知県一部

〒430-0936
静岡県浜松市中区大工町125
シャンソン浜松ビル7F

TEL 053-459-1780
FAX 053-458-1318

長野営業所 長野県
〒390-0852
長野県松本市島立943
ハーモネートビル401

TEL 0263-40-3710
FAX 0263-40-3715

甲府営業所 山梨県
〒400-0031
山梨県甲府市丸の内2-12-1
ミサトビル 3F

TEL 055-230-2626
FAX 055-230-2636

関西

大阪営業所
大阪府
奈良県、和歌山県
兵庫県一部

〒530-0005
大阪府大阪市北区中之島6-2-40
中之島インテス 14F

TEL 06-6479-0331
FAX 06-6479-0236

京都営業所 京都府 〒612-8418
京都府京都市伏見区竹田向代町12

TEL 075-693-8211
FAX 075-693-8233

滋賀営業所 滋賀県
〒524-0033
滋賀県守山市浮気町300-21
第2小島ビル2F

TEL 077-514-2777
FAX 077-514-2778

兵庫営業所 兵庫県
徳島県

〒673-0898
兵庫県明石市樽屋町8-34
甲南アセット明石第二ビル8F

TEL 078-913-6333
FAX 078-913-6339

中国・四国

岡山営業所 岡山県
鳥取県

〒700-0973
岡山県岡山市北区下中野311-114
OMOTO-ROOT BLD.101

TEL 086-805-2611
FAX 086-244-6767

広島営業所
広島県
島根県
山口県

〒730-0051
広島県広島市中区大手町3-1-9
広島鯉城通リビル 5F

TEL 082-544-1750
FAX 082-544-1751

松山営業所
愛媛県
香川県
高知県、徳島県一部

〒790-0905
愛媛県松山市樽味4-9-22
フォーレスト21 1F

TEL 089-986-8562
FAX 089-986-8563

九州

福岡営業所
福岡県
大分県
佐賀県、長崎県、沖縄県

〒812-0013
福岡県福岡市博多区博多駅東3-13-21
エフビルWING 7Ｆ

TEL 092-415-4466
FAX 092-415-4467

大分出張所 大分県一部
〒870-0823
大分県大分市東大道1-11-1
タンネンバウムⅢ2F

TEL 097-543-7745
FAX 097-543-7746

熊本営業所
熊本県
宮崎県
鹿児島県

〒862-0954
熊本県熊本市中央区神水1-38-33
幸山ビル 1F

TEL 096-386-5210
FAX 096-386-5112

■国内販売拠点
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IAI Industrieroboter GmbH

CBD Mecânica Industrial Ltda.

�55-11-4�45-3�3� �55-11-4�45-3�4�

$#%�.FDBOJDB�*OEVTUSJBM�-UEB�
RVB	+PTF	5BOPFJSP,	261-7JMB	.POUF	SJPO-08613-123-SV[BOP-SBP	PBVMP-BSB[JM
5&- '"9

5&- '"9
DVUB	.FSMJO	BMPDL	C	NP�	31-32	+M�GBKBI	.BEB	NP�3-5		+BLBSUB	10130,	IOEPOFTJB

�62-21-6341�4� �62-21-6341�51

15�&5&R/"�,"R:"�4&+")5&R"
インドネシア／Indonesia

˙ւ֎ൢചڌ

ւ֎でࠃಉ༷のきめ細かなαϙーτ　ʙ5FDIOJDBM 4VQQPSU BU 64" &VSPQF BOE "TJB 0$&"/*"ʙ

؆қमཧ
4JNQMF�SFQBJS

ٕज़αϙート
5FDIOJDBM�
TVQQPSU

Ҭαϙート
#SPBEFS�CBTFE�
TVQQPSU

ຊޠαϙート
+BQBOFTF�
TVQQPSU

XXX�JOUFMMJHFOUBDUVBUPS�DPN&�NBJM 6R-JOGP!JBJVT�DPN

110	EBTU	SUBUF	PBSLXBZ,	SDIBVNCVSH,	IL	601�3,	6SA
84�-�08-1400 84�-�08-13��

˔�.JEXFTU�#SBODI�0⒏DF

JOGP!JBJVT�DPN&�NBJM

JOGP!JBJVT�DPN&�NBJM

1220	KFOOFTUPOF	CJSDMF,	SVJUF	108,	.BSJFUUB,	GA	30066,	6SA
6�8-354-�4�0 6�8-354-�4�1

˔�("�#SBODI�0⒏DF

26�0	W�	23�UI	SUSFFU,	5PSSBODF,	CA	�0505,	6SA
5&- 310-8�1-6015 '"9

5&- '"9

5&- '"9

310-8�1-0815

*"*�"NFSJDB�*OD��

˔�64"�)FBERVBSUFST�̱ �8FTUFSO�RFHJPO

0CFS	EFS	RPUI	4,	D-65824	SDIXBMCBDI	BN	5BVOVT,	GFSNBOZ
�4�（0）61�6-88�50 �4�（0）61�6-88�524

*"*�̞̳̽ ̸̈́͂̓́ ̴̱́̾ ̴̾̓́ �̜ ̼̱ )

5&- '"9
XXX�JBJ-BVUPNBUJPO�DPN&�NBJM 6R-JOGP!JBJ-HNCI�EFXXX�DCE�DPN�CS&�NBJM 6R-WFOEBT!DCE�DPN�CS

XXX�JBJ-SPCPU�DP�UI&�NBJM 6R-JOGP!JBJ-SPCPU�DP�UI
5&- '"9
825	PIBJSPKKJKKB	5PXFS	�UI	'MPPS,	DFCBSBUBOB	RD�,	BBOHOB	NVFB,	BBOHOB,	BBOHLPL	10260,	5IBJMBOE

�66-2-361-445�ʙ5� �66-2-361-4456

*"*�RPCPU�ʢ5IBJMBOEʣ�$P��-UE�
タイ／Thailand

シンガポール／Singapore

5&- '"9
1�	5BOOFSZ	RPBE	34��30,	SJOHBQPSF

�65-6842-4348 �65-6842-3646

464�	4JOHBQPSF
�1UF��-UE�

5',	580,	SFD�	1,	.JO-SIFOH	N�	RE�,	KVFJ-SIBO	)TJBOH,	5BPZVBO	)TJFO,	5BJXBO	R�0�C�

"MUFLT�$P��-UE�

�886-3-2121020 �886-3-2121250
XXX�BMUFLT�DPN�UX6R-

5&- '"9

RN�	1,	14'�,	NP�150,	+JBO	1TU	RE�,	;IPOHIF	DJTUSJDU,	NFX	5BJQFJ	CJUZ	235,	5BJXBO	R�0�C�

'&%&R"-�80R-%�8*%&�$P��-UE�

�886-2-8226-55�0 �886-2-8226-5430
XXX�LHO�DPN�UX6R-

5&- '"9

4'-1,	NP�58,	)TJOH	SIBO	RE�,	NFJIV	DJTU�,	5BJQFJ	CJUZ114,	5BJXBO	R�0�C�

)4*/�)4*&�4)*"/(�5R"%*/(�$P��-UE�

�886-2-8��2-�888 �886-2-8��2-��68
XXX�IITUD�DPN�UX6R-

5&- '"9
5&-ɾ'"9

43/1	PBEBTBMBJ	SUSFFU,	AZBOBNCBLLBN,	CIFOOBJ	6000�5,	5BNJM	NBEV,	IOEJB

��1-44-4�524482

4UBOEBSE�6OJUT�4VQQMZ�	*OEJB
�1WU��-UE�

ベトナム／Vietnam

5&- '"9

WPSLTIPQ	-	0⒏DF	X5,	)BJ	5IBOI	XPSLTIPQ	BSFB,	)BJ	5IBOI	WBSE,	
DVPOH	KJOI	DJTU�,	)BJ	PIPOH	CJUZ,	7JFUOBN

�84-313-632	403ʙ404 �84-313-642	405

4UBOEBSE�6OJUT�4VQQMZ�	7JFUOBN
�$P��-UE�

フィリピン／Philippines

5&- '"9

BVJMEJOH	6-2	LPU	22B	PIBTF	1B	'JSTU	PIJMJQQJOF	IOEVTUSJBM	PBSL	SQFDJBM	
EDPOPNJD	;POF	5BOBVBO	CJUZ	4232,	BBUBOHBT	PSPWJODF	PIJMJQQJOFT

�63-43-430-10�4,	10�6 �63-43-430-10�1

4UBOEBSE�6OJUT�4VQQMZ�1IJMJQQJOFT�$PSQPSBUJPO

マレーシア／Malaysia

5&- '"9

SZTUFN	6QHSBEF	SPMVUJPO	BKK	CP�,	LUE�
PJOUIPOH	PMBOU	BOE	SBMFT	BSBODI

�66-38-110-532 �66-38-11�-30�

4ZTUFN�6QHSBEF�4PMVUJPO�#,,�$P��-UE�

S)ANG)AI	+IA)6A	B6SINESS	CEN5ER	A8-303,	808,	)POHRJBP	RE�	SIBOHIBJ	200030,	CIJOB

*"*ʢ4IBOHIBJʣ$P��-UE�

&�NBJM'"95&- �86-21-6448-4�53 �86-21-6448-3��2 TIBOHIBJ!JBJ-SPCPU�DPN

&�NBJM'"95&- �86-�55-23�3-230� �86-�55-23�3-2432 TIFO[IFO!JBJ-SPCPU�DPN
RN	502,212	BMPDL,	5BJSBO	4OE	RE,	5BJSBO	IOEVTUSZ	PBSL,	CIFHPOHNJBP,	SIFO[IFO	518042,	CIJOB

˔�$)*/"�)FBERVBSUFST

˔�4IFO[IFO�#SBODI�0⒏DF
XXX�JBJ-SPCPU�DPN6R-

&�NBJM'"95&- �86-22-581�-1826 �86-22-581�-1828 UJBOKJO!JBJ-SPCPU�DPN
RN	1105,	BVJMEJOH	2,	)FTIFOH	WFBMUI	PMB[B,	SPVUI	PG	BFJ�BO	BSJEHF,	)FQJOH	DJTUSJDU,	5JBOKJO	300021	CIJOB

˔�5JBOKJO�#SBODI�0⒏DF

*"�,0R&"�$PSQ�
A-501,BVOEBOHSVKJ	6-5PXFS,	�6�,	SJOTV-SP,	SVKJ-HV,	YPOHJO-TJ,	GZFPOHHJ-EP	1682�	K0REA

�82-31-525-3500 �82-31-525-35155&- '"9
XXX�JBLPSFB�DP�LS&�NBJM 6R-QFUFS!JBLPSFB�DP�LS
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GA Branch Of�ce
USA Headquarters
 & Western Region

Midwest Branch Of�ce

IAI

CHINA Headquarters

IAI Robot (Thailand) Co., Ltd.

Shenzhen Branch Of�ce

Tianjin Branch Of�ce

IAI Industrieroboter GmbH

CBD Mecânica Industrial Ltda.

�55-11-4�45-3�3� �55-11-4�45-3�4�

$#%�.FDBOJDB�*OEVTUSJBM�-UEB�
RVB	+PTF	5BOPFJSP,	261-7JMB	.POUF	SJPO-08613-123-SV[BOP-SBP	PBVMP-BSB[JM
5&- '"9

5&- '"9
DVUB	.FSMJO	BMPDL	C	NP�	31-32	+M�GBKBI	.BEB	NP�3-5		+BLBSUB	10130,	IOEPOFTJB

�62-21-6341�4� �62-21-6341�51

15�&5&R/"�,"R:"�4&+")5&R"
インドネシア／Indonesia

˙ւ֎ൢചڌ

ւ֎でࠃಉ༷のきめ細かなαϙーτ　ʙ5FDIOJDBM 4VQQPSU BU 64" &VSPQF BOE "TJB 0$&"/*"ʙ

؆қमཧ
4JNQMF�SFQBJS

ٕज़αϙート
5FDIOJDBM�
TVQQPSU

Ҭαϙート
#SPBEFS�CBTFE�
TVQQPSU

ຊޠαϙート
+BQBOFTF�
TVQQPSU

XXX�JOUFMMJHFOUBDUVBUPS�DPN&�NBJM 6R-JOGP!JBJVT�DPN

110	EBTU	SUBUF	PBSLXBZ,	SDIBVNCVSH,	IL	601�3,	6SA
84�-�08-1400 84�-�08-13��

˔�.JEXFTU�#SBODI�0⒏DF

JOGP!JBJVT�DPN&�NBJM

JOGP!JBJVT�DPN&�NBJM

1220	KFOOFTUPOF	CJSDMF,	SVJUF	108,	.BSJFUUB,	GA	30066,	6SA
6�8-354-�4�0 6�8-354-�4�1

˔�("�#SBODI�0⒏DF

26�0	W�	23�UI	SUSFFU,	5PSSBODF,	CA	�0505,	6SA
5&- 310-8�1-6015 '"9

5&- '"9

5&- '"9

310-8�1-0815

*"*�"NFSJDB�*OD��

˔�64"�)FBERVBSUFST�̱ �8FTUFSO�RFHJPO

0CFS	EFS	RPUI	4,	D-65824	SDIXBMCBDI	BN	5BVOVT,	GFSNBOZ
�4�（0）61�6-88�50 �4�（0）61�6-88�524

*"*�̞̳̽ ̸̈́͂̓́ ̴̱́̾ ̴̾̓́ �̜ ̼̱ )

5&- '"9
XXX�JBJ-BVUPNBUJPO�DPN&�NBJM 6R-JOGP!JBJ-HNCI�EFXXX�DCE�DPN�CS&�NBJM 6R-WFOEBT!DCE�DPN�CS

XXX�JBJ-SPCPU�DP�UI&�NBJM 6R-JOGP!JBJ-SPCPU�DP�UI
5&- '"9
825	PIBJSPKKJKKB	5PXFS	�UI	'MPPS,	DFCBSBUBOB	RD�,	BBOHOB	NVFB,	BBOHOB,	BBOHLPL	10260,	5IBJMBOE

�66-2-361-445�ʙ5� �66-2-361-4456

*"*�RPCPU�ʢ5IBJMBOEʣ�$P��-UE�
タイ／Thailand

シンガポール／Singapore

5&- '"9
1�	5BOOFSZ	RPBE	34��30,	SJOHBQPSF

�65-6842-4348 �65-6842-3646

464�	4JOHBQPSF
�1UF��-UE�

5',	580,	SFD�	1,	.JO-SIFOH	N�	RE�,	KVFJ-SIBO	)TJBOH,	5BPZVBO	)TJFO,	5BJXBO	R�0�C�

"MUFLT�$P��-UE�

�886-3-2121020 �886-3-2121250
XXX�BMUFLT�DPN�UX6R-

5&- '"9

RN�	1,	14'�,	NP�150,	+JBO	1TU	RE�,	;IPOHIF	DJTUSJDU,	NFX	5BJQFJ	CJUZ	235,	5BJXBO	R�0�C�

'&%&R"-�80R-%�8*%&�$P��-UE�

�886-2-8226-55�0 �886-2-8226-5430
XXX�LHO�DPN�UX6R-

5&- '"9

4'-1,	NP�58,	)TJOH	SIBO	RE�,	NFJIV	DJTU�,	5BJQFJ	CJUZ114,	5BJXBO	R�0�C�

)4*/�)4*&�4)*"/(�5R"%*/(�$P��-UE�

�886-2-8��2-�888 �886-2-8��2-��68
XXX�IITUD�DPN�UX6R-

5&- '"9
5&-ɾ'"9

43/1	PBEBTBMBJ	SUSFFU,	AZBOBNCBLLBN,	CIFOOBJ	6000�5,	5BNJM	NBEV,	IOEJB

��1-44-4�524482

4UBOEBSE�6OJUT�4VQQMZ�	*OEJB
�1WU��-UE�

ベトナム／Vietnam

5&- '"9

WPSLTIPQ	-	0⒏DF	X5,	)BJ	5IBOI	XPSLTIPQ	BSFB,	)BJ	5IBOI	WBSE,	
DVPOH	KJOI	DJTU�,	)BJ	PIPOH	CJUZ,	7JFUOBN

�84-313-632	403ʙ404 �84-313-642	405

4UBOEBSE�6OJUT�4VQQMZ�	7JFUOBN
�$P��-UE�

フィリピン／Philippines

5&- '"9

BVJMEJOH	6-2	LPU	22B	PIBTF	1B	'JSTU	PIJMJQQJOF	IOEVTUSJBM	PBSL	SQFDJBM	
EDPOPNJD	;POF	5BOBVBO	CJUZ	4232,	BBUBOHBT	PSPWJODF	PIJMJQQJOFT

�63-43-430-10�4,	10�6 �63-43-430-10�1

4UBOEBSE�6OJUT�4VQQMZ�1IJMJQQJOFT�$PSQPSBUJPO

マレーシア／Malaysia

5&- '"9

SZTUFN	6QHSBEF	SPMVUJPO	BKK	CP�,	LUE�
PJOUIPOH	PMBOU	BOE	SBMFT	BSBODI

�66-38-110-532 �66-38-11�-30�

4ZTUFN�6QHSBEF�4PMVUJPO�#,,�$P��-UE�

S)ANG)AI	+IA)6A	B6SINESS	CEN5ER	A8-303,	808,	)POHRJBP	RE�	SIBOHIBJ	200030,	CIJOB

*"*ʢ4IBOHIBJʣ$P��-UE�

&�NBJM'"95&- �86-21-6448-4�53 �86-21-6448-3��2 TIBOHIBJ!JBJ-SPCPU�DPN

&�NBJM'"95&- �86-�55-23�3-230� �86-�55-23�3-2432 TIFO[IFO!JBJ-SPCPU�DPN
RN	502,212	BMPDL,	5BJSBO	4OE	RE,	5BJSBO	IOEVTUSZ	PBSL,	CIFHPOHNJBP,	SIFO[IFO	518042,	CIJOB

˔�$)*/"�)FBERVBSUFST

˔�4IFO[IFO�#SBODI�0⒏DF
XXX�JBJ-SPCPU�DPN6R-

&�NBJM'"95&- �86-22-581�-1826 �86-22-581�-1828 UJBOKJO!JBJ-SPCPU�DPN
RN	1105,	BVJMEJOH	2,	)FTIFOH	WFBMUI	PMB[B,	SPVUI	PG	BFJ�BO	BSJEHF,	)FQJOH	DJTUSJDU,	5JBOKJO	300021	CIJOB

˔�5JBOKJO�#SBODI�0⒏DF

*"�,0R&"�$PSQ�
A-501,BVOEBOHSVKJ	6-5PXFS,	�6�,	SJOTV-SP,	SVKJ-HV,	YPOHJO-TJ,	GZFPOHHJ-EP	1682�	K0REA

�82-31-525-3500 �82-31-525-35155&- '"9
XXX�JBLPSFB�DP�LS&�NBJM 6R-QFUFS!JBLPSFB�DP�LS
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見積もり・問合わせＦＡＸシート

FAX 0800-888-0099

回答希望日

お問合わせ
内容

機種選定
条件

1.用途

3.軸数

5.積載荷重

7.取付方向

8.使用環境

会社名

ご所属・役職

TEL

ご住所

メールアドレス

お名前

FAX

2.動作目的

4.必要ストローク

6.最高速
　（又は要求
　タクトタイム）

9.ご予算

価格
お問合わせ

お客様の
ご連絡先

お問合わせ機種

お取引のある弊社代理店がございましたらご記入ください。

現在問題点あり、解決方法検討中

技術的なお問合わせ

価格お問合わせ

その他（　　　　　　　　　　　　　  　　）

至急

特に困ってはいないが改善方法検討中

機種選定ご依頼（特殊仕様含む）

カタログご請求

年　　　　　 月　　　　　 日

内容

ＳＥＬプログラム支援サービスＦＡＸシート
【Ｘ－ＳＥＬプログラム支援サービス申込書】

通 信 欄

会社名

ご所属・役職

お名前

X-SELコントローラ型式

X-SELコントローラ製造番号

アクチュエータ型式

添付資料チェックリスト

＊受付日（弊社記入欄）

＊備考（弊社記入欄）

お申込日

TEL/FAX

メールアドレス

年　　　　月　　　　日

/

1（X）軸

2（Y）軸

3（Z）軸

4（θ）軸

FAX 0800-888-0099
（通話料無料）

FAX 0800 -888 -0099

FAX 0800 -888 -0099

フローチャートまたは動作シーケンス

I/Oリスト

動作ポジション図（概略位置図）

※フローチャートの作成が苦手な方は、動作シーケンスでも受付けます。いずれの場合も、ご自分がプログラムする身になって、説明を書
いてください。それが、後でそのまま使えるプログラムにする秘訣でもあります。また、お送りいただいたオリジナル資料は必ずお客様で
保管願います。

（通話料無料）
（
通
話
料
無
料
）

（
通
話
料
無
料
）

（ご提出書類をご確認ください）

X-SELコントローラー型式

X-SELコントローラー製造番号

アクチュエーター型式

4&-ϓロάラϜࢧԉαーϏε'"9γート
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見積もり・問合わせＦＡＸシート

FAX 0800-888-0099

回答希望日

お問合わせ
内容

機種選定
条件

1.用途

3.軸数

5.積載荷重

7.取付方向

8.使用環境

会社名

ご所属・役職

TEL

ご住所

メールアドレス

お名前

FAX

2.動作目的

4.必要ストローク

6.最高速
　（又は要求
　タクトタイム）

9.ご予算

価格
お問合わせ

お客様の
ご連絡先

お問合わせ機種

お取引のある弊社代理店がございましたらご記入ください。

現在問題点あり、解決方法検討中

技術的なお問合わせ

価格お問合わせ

その他（　　　　　　　　　　　　　  　　）

至急

特に困ってはいないが改善方法検討中

機種選定ご依頼（特殊仕様含む）

カタログご請求

年　　　　　 月　　　　　 日

内容

ＳＥＬプログラム支援サービスＦＡＸシート
【Ｘ－ＳＥＬプログラム支援サービス申込書】

通 信 欄

会社名

ご所属・役職

お名前

X-SELコントローラ型式

X-SELコントローラ製造番号

アクチュエータ型式

添付資料チェックリスト

＊受付日（弊社記入欄）

＊備考（弊社記入欄）

お申込日

TEL/FAX

メールアドレス

年　　　　月　　　　日

/

1（X）軸

2（Y）軸

3（Z）軸

4（θ）軸

FAX 0800-888-0099
（通話料無料）

FAX 0800 -888 -0099

FAX 0800 -888 -0099

フローチャートまたは動作シーケンス

I/Oリスト

動作ポジション図（概略位置図）

※フローチャートの作成が苦手な方は、動作シーケンスでも受付けます。いずれの場合も、ご自分がプログラムする身になって、説明を書
いてください。それが、後でそのまま使えるプログラムにする秘訣でもあります。また、お送りいただいたオリジナル資料は必ずお客様で
保管願います。

（通話料無料）

（
通
話
料
無
料
）

（
通
話
料
無
料
）

（ご提出書類をご確認ください）

X-SELコントローラー型式

X-SELコントローラー製造番号

アクチュエーター型式

Γ・͍߹Θͤ'"9γートੵݟ
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型　式 内　容 掲載頁

A
A0

ケーブル取出し方向

6-297, 7-395,  
7-678

A1
3-655, 4-557,  
5-569, 6-297,  
7-395, 7-678

A1E/A1S/A3E/A3S 3-655, 5-569,  
7-395

A2 4-557, 6-297,  
7-678

A3
3-655, 4-557,  
5-569, 6-297,  

7-678
AB-3 アブソバッテリー 7-402

AB-5
アブソデータ保存用バッテリー/ 
交換用バッテリー/ 
システムメモリーバックアップバッテリー

8-199, 8-226,  
8-241, 8-253,  
8-287, 8-288,  

8-304

AB-5-CS
アブソデータ保存用バッテリー/ 
システムメモリーバックアップバッテリー 

（ケース付き）

8-199, 8-226,  
8-241, 8-253

AB-5-CS3 アブソデータ保存用バッテリー 
（ケース付き） 8-241

AB-6 アブソバッテリー 7-402

AB-7 交換用バッテリー
8-120, 8-165,  
8-199, 8-268,  

8-321
AC1/AC1.5/AC2/AC3 アクチュエーターケーブル□m仕様 6-297

AC5
アクチュエーターケーブル長変更

2-373, 6-297,  
7-678

AC10/AC15 7-678

ACF2/ACF5 アクチュエーターケーブル長変更 
（フッ素ゴム被覆仕様） 2-373

ACON-CB/CGB
コントローラー

8-189
ACON-CYB/PLB/POB 8-203
ACR RCON-EC接続仕様 2-373

ADTB ティーチングボックス用 
アクチュエーター駆動電源ユニット 2-443

AHT 本体前面（反モーター側）組付け穴 
＝タップ穴仕様 6-297

AK-04 パルス変換器 8-195, 8-218
AL アルマイト処理追加 7-678
AP TTA支柱追加オプション 5-687

AQ AQシール 3-655, 5-569,  
7-395

AR 防錆黒色皮膜処理 6-297
AT ケーブル取出し方向 7-678

B

B ブレーキ（標準仕様）

3-655, 4-557,  
5-687, 5-853,  
6-83, 6-297,  
7-395, 7-678

BE ブレーキ（配線エンド側取出し） 3-655, 6-297,  
7-395

BL ブレーキ（配線左側取出し） 3-655, 6-297,  
7-395

BN ブレーキ（ブレーキボックス無し） 4-557, 6-83

BR ブレーキ（配線右側取出し） 3-655, 6-297,  
7-395

C
C クリープセンサー 3-655, 5-569,  

7-395

CB-ADPC-MPA□□□（-RB） RCP6Sゲートウェイ用コントローラー 
⇔変換ユニット接続ケーブル 8-152

CB-APSEP-AB005 コントローラー・アブソバッテリー 
ユニット間接続ケーブル 8-165, 8-199

CB-APSEP-MPA□□□ モーター・エンコーダー一体型 
ロボットケーブル

8-167, 8-188,  
8-201, 8-213,  

8-270

CB-ASEP2-MPA□□□ 8-214, 8-201,  
8-213

CB-CA-MPA□□□（-RB） モーター・エンコーダー一体型 
（ロボット）ケーブル

8-167, 8-188,  
8-270

CB-CAN-AJ002 変換ケーブル 8-128

CB-CAN-MPA□□□（-RB）

モーター・エンコーダー一体型 
（ロボット）ケーブル

8-166, 8-187,  
8-201, 8-213,  

8-269

CB-CFA-MPA□□□（-RB） 8-124, 8-167,  
8-271

CB-CFA2-MPA□□□（-RB） 8-167, 8-271
CB-CFA3-MPA□□□（-RB） 8-166, 8-271

CB-CON-LB005 コントローラー接続ケーブル 
（ポジションコントローラー用） 8-31, 8-324

CB-DS-PIO□□□ I/Oケーブル 8-257
CB-EC-PW□□□-RB エレシリンダー用モーター電源ケーブル 2-404, 8-128

CB-EC-PWBIO□□□-RB エレシリンダー用電源・I/Oケーブル 
（ユーザー配線仕様） 2-396, 2-404

型　式 内　容 掲載頁

CB-EC2-PWBIO□□□-RB エレシリンダー用電源・I/Oケーブル 
（ユーザー配線仕様、4方向コネクター） 2-396

CB-REC-PWBIO□□□-RB エレシリンダー用電源・I/Oケーブル 
（RCON-EC接続仕様）

2-396, 2-404,  
2-428

CB-REC2-PWBIO□□□-RB エレシリンダー用電源・I/Oケーブル 
（RCON-EC接続仕様、4方向コネクター） 2-396, 2-428

CB-IXA-BK□□□-1 ブレーキケーブル 
（IXA-□NNN30/□NNN45） 5-858, 8-310

CB-IXA-BK□□□-2 ブレーキケーブル 
（IXA-□NNN60） 5-858, 8-310

CB-IXA-BK□□□-3
ブレーキケーブル 

（IXA-□NSN30/□NSN45/□
NSN60）

5-858, 8-310

CB-IXA-USR□□□-CS
ユーザーケーブル 

（IXA用 背面パネルのユーザー配線用 
D-subコネクターに接続して使用）

5-859

CB-IXP-USR□□□-AS ツール側ユーザーケーブル  
（IXP-3/4N3515/4515/5520/6520） 5-859

CB-IXP-USR□□□-CS PLC等上位側ユーザーケーブル  
（IXP-3/4N3515/4515/5520/6520） 5-859

CB-LDC-CTL□□□-JY ブレーキボックス付属ケーブル 8-234, 8-243
CB-MSEL-AB005 アブソバッテリーボックス用接続ケーブル 8-268

CB-PAC-PIO□□□
I/Oフラットケーブル

5-684, 8-168,  
8-201, 8-230,  
8-244, 8-271

CB-PAD-PIO□□□ 8-188, 8-214
CB-PAD-PIOS□□□ 8-188, 8-214

CB-PSEP-MPA□□□ モーター・エンコーダー一体型 
ロボットケーブル

8-124, 8-168,  
8-188, 8-270

CB-RCA-SIO050 外部機器通信ケーブル

2-395, 2-403,  
8-117, 8-151,  
8-165, 8-187,  
8-199, 8-212,  
8-226, 8-241

CB-RCAPC-MPA□□□（-RB） モーター・エンコーダー一体型 
ロボットケーブル 8-123

CB-RCB-CTL002 コントローラーリンクケーブル 8-287
CB-RCB-SIO050 通信ケーブル 8-287

CB-RCC-MA□□□（-RB） モーター（ロボット）ケーブル 8-227, 8-242,  
8-255, 8-308

CB-RCP6S-PWBIO□□□ 
（-RB）

RCP6S⇔ゲートウェイユニット/ 
ハブユニット間接続ケーブル 8-152

CB-RCP6S-PWBIO□□□ 
-JY1（-RB）

RCP6S⇔ゲートウェイユニット/ 
ハブユニット間延長ケーブル 8-152

CB-RCP6S-RLY□□□（-RB） ゲートウェイユニット 
⇔ハブユニット間接続ケーブル 8-152

CB-RCP6S-RLY□□□ 
-JY1（-RB）

ゲートウェイユニット 
⇔ハブユニット間延長ケーブル 8-152

CB-RCS2-PA□□□
エンコーダーケーブル

8-126, 8-228,  
8-255, 8-307

CB-RCS2-PLA□□□ 8-229, 8-242,  
8-255, 8-308

CB-RCS2-PLDA□□□（-RB）
エンコーダー（ロボット）ケーブル

8-242
CB-RCS2-PLLA□□□（-RB） 8-243
CB-RCS2-PLLA010 ロードセル配線付エンコーダーケーブル 8-234
CB-RCS3-MA□□□（-RB） モーター（ロボット）ケーブル 8-228, 8-243
CB-RCS3-PLA□□□（-RB） エンコーダー（ロボット）ケーブル 8-228, 8-243

CB-RE-CTL□□□ 拡張ユニット用ケーブル 8-62, 8-69,  
8-127

CB-RPSEP-MPA□□□ モーター・エンコーダー一体型 
ロボットケーブル

8-168, 8-188,  
8-270

CB-SC-PIOS□□□ パルス列制御用ケーブル 8-230

CB-SC-REU010 回生抵抗接続ケーブル 8-120, 8-226,  
8-241, 8-253

CB-SC-STO□□□ ドライバー停止機能用I/Oケーブル 8-230, 8-244

CB-SEL-SJS002 コネクター変換ケーブル 8-136, 8-253,  
8-323, 8-320

CB-SEL-USB030 USBケーブル

3-395, 5-692,  
8-151, 8-165,  
8-187, 8-199,  
8-212, 8-226,  
8-241, 8-254,  
8-268, 8-289,  

8-306

CB-SEL26H-LBS005 コントローラー接続ケーブル 
（プログラムコントローラー用） 8-31, 8-324

CB-ST-A2MW050（-EB） パソコン接続用通信ケーブル 
（IA-101-XA-MW用）

5-692, 8-289,  
8-305

CB-ST-E1MW050（-EB） パソコン接続用通信ケーブル 
（IA-101-X-MW用）

5-692, 8-118,  
8-134, 8-253,  
8-268, 8-289,  
8-305, 8-306

CB-ST-REU010 XSEL用回生抵抗接続ケーブル 2-403, 8-288

CB-TB1-C002 TB-02 ポジションコントローラー 
接続用ケーブル 2-441, 8-323

CB-TB1-GC002 TB-02 ポジションコントローラー用 
TPアダプター接続用ケーブル 8-323

CB-TB1-X002 TB-02 プログラムコントローラー 
接続用ケーブル 8-323

CB-TTA-PIOJ005 I/O変換ケーブル 5-693

CB-X-MA□□□ モーターケーブル 5-857, 8-228,  
8-255, 8-308
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型　式 内　容 掲載頁

CB-X-PIO□□□
I/Oケーブル

5-858, 8-311
CB-X-PIOH□□□ 8-311

CB-X1-PA□□□ エンコーダーケーブル 5-857, 8-229,  
8-256, 8-309

CB-X1-PA□□□-AWG24 エンコーダー（ロボット）ケーブル 8-229, 8-256,  
8-309

CB-X1-PA□□□-WC エンコーダーケーブル防滴シリーズ 8-230, 8-257,  
8-310

CB-X1-PLA□□□

エンコーダー（ロボット）ケーブル

8-229, 8-256,  
8-309

CB-X1-PLA□□□-AWG24 8-229, 8-256,  
8-309

CB-X2-PLA□□□ 8-229, 8-242,  
8-255, 8-308

CB-X3-PA□□□ 8-228, 8-255,  
8-307

CB-XEU-MA□□□
モーターケーブル

8-230, 8-256,  
8-310

CB-XMC-MA□□□ 8-227, 8-255,  
8-308

CC CC-Link 8-17
CC フィールドネットワーク接続用ボード 8-288, 8-304

CE CE対応オプション
3-655, 4-557,  
6-83, 6-298,  
7-395, 7-678

CIE CC-Link IE Field 8-17
CIM 天吊り取付け仕様 3-655

CJB/CJL/CJR/CJT ケーブル取出し方向変更

3-656, 4-557,  
5-570, 6-83,  

6-298, 7-395,  
7-678

CJBB/CJBS/CJLB/CJLS/ 
CJRB/CJRS/CJTB/CJTS ケーブル取出し方向（RCP6-GRT7） 6-298

CJO ケーブル取出し方向変更
3-656, 4-557,  
5-570, 6-83,  
7-395, 7-678

CL クリープセンサー（反対側取付け仕様） 3-655, 5-569,  
7-395

CN CompoNet 8-17

CNS 小型コネクター仕様 4-557, 7-396,  
7-678

CO 本体カバー 5-569, 5-687,  
6-298, 7-678

CRS-XBA

CRS　直交ロボット

5-699
CRS-XBB 5-703
CRS-XGA 5-707
CRS-XGB 5-711
CRS-XZCZ 5-715
CRS-XZCY 5-719
CRS-XZDZ 5-723
CRS-XZDY 5-727
CRS-XZEZ 5-731
CRS-XZEY 5-735
CS エアシリンダー互換取付けプレート 2-373
CT1

ケーブルベアオプション

3-656

CT2/CT3/CT4 3-656, 3-663,  
3-741

CT5/CT6 3-741
CVR ケーブル（エア継手）勝手違い 6-298

D
DB ダブルガイドブロック 4-558
DCB 軸先端Dカット仕様（背面） 6-298
DCL 軸先端Dカット仕様（左面） 6-298
DCON-CB/CGB

コントローラー
8-189

DCON-CYB/PLB/POB 8-203
DCR 軸先端Dカット仕様（右面） 6-298
DCT 軸先端Dカット仕様（前面） 6-298
DDA-FL-□ フランジ 6-300, 7-396
DDA-LH18C

DDA ダイレクトドライブモーター

6-243
DDA-LH18C-B 6-247
DDA-LT18C 6-235
DDA-LT18C-B 6-239
DDACR-LH18C DDACR クリーン仕様 

ダイレクトドライブモーター
7-327

DDACR-LT18C 7-323

DDW-LH18C DDW 防塵・防滴仕様 
ダイレクトドライブモーター 7-631

DL/DR デジタルスピコン取付け方向 2-374

DP-2

ダミープラグ

5-692, 8-288,  
8-304

DP-4S 8-120, 8-254,  
8-268

DP-5 8-165, 8-199,  
8-226, 8-241

DV DeviceNet 8-17

型　式 内　容 掲載頁

E
EB 吊り金具 2-374, 3-656,  

3-742, 7-388
EC-GRB8

EC グリッパー
2-301

EC-GRB10 2-305
EC-GRB13 2-309
ECM EtherCAT モーション 8-17
EC-R6_DR6

EC ロッド

2-205
EC-R7_DR7 2-209
EC-RR3_DRR3 2-213
EC-RR4_DRR4 2-219
EC-RR6_DRR6 2-225
EC-RR7_DRR7 2-229
EC-RR6□AH_DRR6□AH 2-233
EC-RR6X□AH_DRR6X□AH 2-237
EC-RR7□AH_DRR7□AH 2-241
EC-RR7X□AH_DRR7X□AH 2-245
EC-RR3□R_DRR3□R 2-249
EC-RR4□R_DRR4□R 2-253
EC-RR6□R_DRR6□R 2-257
EC-RR7□R_DRR7□R 2-261
EC-RR6□AHR_DRR6□AHR 2-265
EC-RR7□AHR_DRR7□AHR 2-269
EC-RP4 2-273
EC-RP5 2-275
EC-GS4 2-279
EC-GD4 2-281
EC-GD5 2-283
EC-R6□W

EC 防塵・防滴仕様

2-357
EC-R7□W 2-361
EC-RR6□W 2-365
EC-RR7□W 2-369
EC-RTC9

EC ロータリー
2-313

EC-RTC12 2-317
EC-S3_DS3

EC スライダー

2-95
EC-S4_DS4 2-101
EC-S6_DS6 2-107
EC-S7_DS7 2-113
EC-S6□AH_DS6□AH 2-119
EC-S7□AH_DS7□AH 2-125
EC-WS10_DWS10 2-131
EC-WS12_DWS12 2-135
EC-B6S_B6SU_DB6S_
DB6SU 2-139

EC-B7S_B7SU_DB7S_
DB7SU 2-143

EC-S3□R_DS3□R 2-95
EC-S4□R_DS4□R 2-101
EC-S6□R_DS6□R 2-107
EC-S7□R_DS7□R 2-113
EC-S6□AHR_DS6□AHR 2-119
EC-S7□AHR_DS7□AHR 2-125
EC-S10 2-147
EC-S10X 2-151
EC-S13 2-155
EC-S13X 2-159
EC-S15 2-163
EC-S15X 2-167
EC-S3□CR_DS3□CR

EC クリーン仕様

2-325
EC-S4□CR_DS4□CR 2-331
EC-S6□CR_DS6□CR 2-337
EC-S7□CR_DS7□CR 2-341
EC-S6□AHCR_DS6□AHCR 2-345
EC-S7□AHCR_DS7□AHCR 2-349
EC-ST15 EC ストッパー 2-321
EC-TC4

EC テーブル

2-287
EC-TC5 2-289
EC-TW4 2-293
EC-TW5 2-295
EP EtherNet/IP 8-17
ERC-MU□

モーター

1-214
ERC2-MU□ 1-214
ERC3-MURA□-□-□ 1-214
ERC3-MUSA□-□-□ 1-213
ESD-R-25 リングコア 8-276, 8-277
ET1/ET2/ET3/ET4

ケーブルベアオプション
3-656, 3-663

ET5/ET6 3-656, 3-663
ET7/ET8 3-656, 3-663

EXC 拡張ユーザーケーブル内蔵仕様 
（IXAアーム長800/1000のみ） 5-853
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型　式 内　容 掲載頁

F
F1/F2 Y軸取付け前後位置変更 5-687

FB フランジブラケット 6-299, 7-396,  
7-679

FFA 先端アダプター 2-375, 4-558,  
7-679

FL フランジ（前）
2-376, 4-559,  
6-83, 6-300,  
7-396, 7-680

FLR フランジ（後） 4-561
FST ケーブル固定金具（前側） 2-377

FT
フート金具

2-377, 3-656,  
4-562, 6-84,  
7-397, 7-682

FT2/FT4 4-565
FT4/FT6 本体金具付仕様（TTA専用） 5-687
FTP フートプレート 5-570
FZ ZR軸位置変更オプション 5-687

G
G1

指定グリース塗布仕様

2-381, 3-657,  
4-565, 7-684

G3/G4 3-657, 4-565,  
7-397, 7-684

G5 2-381
GE 食品用グリース指定 7-684
GRP-1 グリップベルト 8-323
GRS-MEG

GRS ソレノイドグリッパー
6-97

GRS-MIG 6-97
GRS-RCH-M

ゴムカバー取付け

6-302
GRS-RCH-S 6-302
GRS-RSL-M 6-302
GRS-RSL-S 6-302
GRS-S1N-M

センサー

6-302
GRS-S1N-S 6-302
GRS-S1P-M 6-302
GRS-S1P-S 6-302
GRS-S2N-M 6-302
GRS-S2N-S 6-302
GRS-S2P-M 6-302
GRS-S2P-S 6-302
GRS-SEG

GRS ソレノイドグリッパー
6-93

GRS-SIG 6-93
GS2/GS3/GS4 ガイド取付け方向 4-565

GT2/GT3/GT4 ガイド取付け方向/テーブル取付け方向 
（EC-GS4/TC4/TC5用） 2-80, 2-381

H
H1/H2 Y軸取付け高さ位置変更 5-688
HA 高加減速対応 3-657, 4-565
HFL/HFR 本体取付けブラケット（天吊り仕様） 7-684
HLA 高可搬質量設定 3-657
HPR 高精度仕様 3-657, 7-397

HS
原点確認センサー

3-657, 4-565,  
7-684

HSL/HSR 3-657, 4-565,  
7-397

I
IA IAネット 5-682, 8-17

IA-101-N

パソコン対応ソフト

8-118, 8-134,  
8-289, 8-306

IA-101-TTA-USB 5-692

IA-101-X-MW
5-692, 8-118,  
8-253, 8-289,  

8-305
IA-101-X-MW-JS 8-253, 8-268

IA-101-X-USBMW 5-692, 8-287,  
8-289, 8-306

IA-101-X-USBS 8-253, 8-268

IA-101-XA-MW 5-692, 8-135,  
8-289, 8-305

IA-OS 8-57, 8-151,  
8-117

IA-103-X-□
拡張PIOボード

8-287
IA-103-X-□-P 8-287
IA-110-DD-4 ブレーキボックス 6-297
IA-CV-USB USB変換アダプター 5-692
IA-IO-3204-NP/PN 多点I/Oボード 8-287
IA-LB-TGS TPアダプター 8-31, 8-324
ICSA2/ICSPA2-BP□H

ICSA2/ICSPA2 単軸ロボット2軸組合せ

5-249
ICSA2/ICSPA2-BP□M 5-251
ICSA2/ICSPA2-BQ□H 5-253
ICSA2/ICSPA2-BQ□M 5-255

型　式 内　容 掲載頁

ICSA4/ICSPA4-BB□HZRS
ICSA4/ICSPA4 単軸ロボット4軸組合せ

5-547
ICSA4/ICSPA4-BE□HZRM 5-549
ICSB2/ICSPB2-BA□H

ICSB2/ICSPB2 単軸ロボット 2軸組合せ

5-209
ICSB2/ICSPB2-BA□M 5-211
ICSB2/ICSPB2-BB□H 5-213
ICSB2/ICSPB2-BB□M 5-211
ICSB2/ICSPB2-BC□H 5-217
ICSB2/ICSPB2-BC□M 5-219
ICSB2/ICSPB2-BD□H 5-221
ICSB2/ICSPB2-BE□H 5-225
ICSB2/ICSPB2-BE□M 5-227
ICSB2/ICSPB2-BE□S 5-223
ICSB2/ICSPB2-BF□H 5-231
ICSB2/ICSPB2-BF□S 5-229
ICSB2/ICSPB2-BG□S 5-233
ICSB2/ICSPB2-BH□S 5-235
ICSB2/ICSPB2-BK□H 5-237
ICSB2/ICSPB2-BK□M 5-239
ICSB2/ICSPB2-BL□H 5-241
ICSB2/ICSPB2-BL□M 5-243
ICSB2/ICSPB2-BM□H 5-245
ICSB2/ICSPB2-BM□M 5-247
ICSB2/ICSPB2-G1J□H 5-319
ICSB2/ICSPB2-G2J□H 5-321
ICSB2/ICSPB2-GB□H 5-323
ICSB2/ICSPB2-GB□M 5-325
ICSB2/ICSPB2-GC□H 5-327
ICSB2/ICSPB2-GC□M 5-329
ICSB2/ICSPB2-GD□H 5-331
ICSB2/ICSPB2-GE□H 5-333
ICSB2/ICSPB2-GE□M 5-335
ICSB2/ICSPB2-GF□H 5-337
ICSB2/ICSPB2-GG□H 5-339
ICSB2/ICSPB2-GG□M 5-341
ICSB2/ICSPB2-GH□H 5-343
ICSB2/ICSPB2-S1C□H 5-271
ICSB2/ICSPB2-S1C□M 5-273
ICSB2/ICSPB2-S2C□H 5-275
ICSB2/ICSPB2-SA□H 5-267
ICSB2/ICSPB2-SA□M 5-269
ICSB2/ICSPB2-SG□H 5-279
ICSB2/ICSPB2-SG□S 5-277
ICSB2/ICSPB2-YBA□H 5-307
ICSB2/ICSPB2-YBA□M 5-309
ICSB2/ICSPB2-YBC□H 5-311
ICSB2/ICSPB2-YBC□M 5-313
ICSB2/ICSPB2-YBG□H 5-317
ICSB2/ICSPB2-YBG□S 5-315
ICSB2/ICSPB2-YSA□H 5-297
ICSB2/ICSPB2-YSA□M 5-299
ICSB2/ICSPB2-YSC□H 5-301
ICSB2/ICSPB2-YSC□M 5-303
ICSB2/ICSPB2-YSG□H 5-305
ICSB2/ICSPB2-Z1C□H 5-285
ICSB2/ICSPB2-Z1C□M 5-287
ICSB2/ICSPB2-Z2C□H 5-289
ICSB2/ICSPB2-ZA□H 5-281
ICSB2/ICSPB2-ZA□M 5-283
ICSB2/ICSPB2-ZD□H 5-291
ICSB2/ICSPB2-ZG□S 5-293
ICSB2/ICSPB2-ZH□S 5-295
ICSB3/ICSPB3-BA□MB1□

ICSB3/ICSPB3 単軸ロボット 3軸組合せ

5-347
ICSB3/ICSPB3-BA□MS1□ 5-411
ICSB3/ICSPB3-BB□HB1□ 5-349
ICSB3/ICSPB3-BB□HS1□ 5-413
ICSB3/ICSPB3-BB□MB1□ 5-351
ICSB3/ICSPB3-BB□MS1□ 5-415
ICSB3/ICSPB3-BC□HB1□ 5-353
ICSB3/ICSPB3-BC□HB2□ 5-355
ICSB3/ICSPB3-BC□HB3□ 5-357
ICSB3/ICSPB3-BC□HS1□ 5-417
ICSB3/ICSPB3-BC□HS3M 5-419
ICSB3/ICSPB3-BC□MB2□ 5-359
ICSB3/ICSPB3-BC□MB3□ 5-361
ICSB3/ICSPB3-BC□MS3M 5-421
ICSB3/ICSPB3-BD□HB1□ 5-363
ICSB3/ICSPB3-BD□HB2□ 5-365
ICSB3/ICSPB3-BD□HB3□ 5-367
ICSB3/ICSPB3-BD□HS1□ 5-423
ICSB3/ICSPB3-BD□HS3M 5-425
ICSB3/ICSPB3-BE□HB1□ 5-369
ICSB3/ICSPB3-BE□HB2□ 5-371
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型　式 内　容 掲載頁

ICSB3/ICSPB3-BE□HB3□

ICSB3/ICSPB3 単軸ロボット 3軸組合せ

5-373
ICSB3/ICSPB3-BE□HS1□ 5-425
ICSB3/ICSPB3-BE□HS3M 5-375
ICSB3/ICSPB3-BF□HB1□ 5-369
ICSB3/ICSPB3-BF□HB2□ 5-371
ICSB3/ICSPB3-BF□HB3□ 5-379
ICSB3/ICSPB3-BF□HS1□ 5-431
ICSB3/ICSPB3-BF□HS3M 5-429
ICSB3/ICSPB3-BK□HB3□ 5-373
ICSB3/ICSPB3-BK□HB4H 5-383
ICSB3/ICSPB3-BK□HS4□ 5-435
ICSB3/ICSPB3-BK□MB3M 5-385
ICSB3/ICSPB3-BK□MB4M 5-387
ICSB3/ICSPB3-BK□MS4□ 5-437
ICSB3/ICSPB3-BL□HB3□ 5-389
ICSB3/ICSPB3-BL□HB4H 5-391
ICSB3/ICSPB3-BL□HS4□ 5-439
ICSB3/ICSPB3-BL□MB3M 5-393
ICSB3/ICSPB3-BL□MB4M 5-395
ICSB3/ICSPB3-BL□MS4□ 5-441
ICSB3/ICSPB3-BM□HB4H 5-397
ICSB3/ICSPB3-BM□HS4H 5-443
ICSB3/ICSPB3-BM□MB4M 5-399
ICSB3/ICSPB3-BM□MS4M 5-445
ICSB3/ICSPB3-G1J□HB1□ 5-461
ICSB3/ICSPB3-G1J□HB2□ 5-463
ICSB3/ICSPB3-G1J□HB3□ 5-465
ICSB3/ICSPB3-G1J□HS1□ 5-473
ICSB3/ICSPB3-G1J□HS2L 5-475
ICSB3/ICSPB3-G1J□HS3M 5-477
ICSB3/ICSPB3-G2J□HB1□ 5-467
ICSB3/ICSPB3-G2J□HB2□ 5-469
ICSB3/ICSPB3-G2J□HB3□ 5-471
ICSB3/ICSPB3-G2J□HS1□ 5-473
ICSB3/ICSPB3-G2J□HS2L 5-481
ICSB3/ICSPB3-G2J□HS3M 5-483
ICSB3/ICSPB3-GB□HB1□ 5-485
ICSB3/ICSPB3-GB□HS1□ 5-517
ICSB3/ICSPB3-GB□MB1□ 5-487
ICSB3/ICSPB3-GB□MS1□ 5-519
ICSB3/ICSPB3-GC□HB1□ 5-489
ICSB3/ICSPB3-GC□HB2□ 5-491
ICSB3/ICSPB3-GC□HB3H 5-493
ICSB3/ICSPB3-GC□HS1□ 5-521
ICSB3/ICSPB3-GC□HS3M 5-523
ICSB3/ICSPB3-GC□MB2L 5-495
ICSB3/ICSPB3-GC□MB3M 5-497
ICSB3/ICSPB3-GC□MS1□ 5-525
ICSB3/ICSPB3-GC□MS3M 5-527
ICSB3/ICSPB3-GD□HB1□ 5-499
ICSB3/ICSPB3-GD□HB2□ 5-501
ICSB3/ICSPB3-GD□HB3H 5-503
ICSB3/ICSPB3-GD□HS1□ 5-533
ICSB3/ICSPB3-GD□HS3M 5-531
ICSB3/ICSPB3-GE□HB1L 5-505
ICSB3/ICSPB3-GE□HB2□ 5-507
ICSB3/ICSPB3-GE□HB3□ 5-509
ICSB3/ICSPB3-GE□HS1□ 5-533
ICSB3/ICSPB3-GE□HS3□ 5-535
ICSB3/ICSPB3-GE□MS1□ 5-537
ICSB3/ICSPB3-GE□MS3L 5-539
ICSB3/ICSPB3-GF□HB1L 5-511
ICSB3/ICSPB3-GF□HB2□ 5-513
ICSB3/ICSPB3-GF□HB3□ 5-515
ICSB3/ICSPB3-GF□HS1□ 5-541
ICSB3/ICSPB3-GF□HS3□ 5-751
ICSB3/ICSPB3-Z3C□HS1H 5-457
ICSB3/ICSPB3-Z3G□HS2H 5-459
ICSPA2-B1L□H

ICSPA2 単軸ロボット 2軸組合せ

5-265
ICSPA2-B1NA□H 5-257
ICSPA2-B1NA□M 5-259
ICSPA2-B2NA□H 5-261
ICSPA2-B2NA□M 5-263

型　式 内　容 掲載頁

ICSPA3-B1L□HB3□

ICSPA3 単軸ロボット 3軸組合せ

5-409
ICSPA3-B1L□HS3M 5-455
ICSPA3-B1NA□HB3□ 5-401
ICSPA3-B1NA□HS3M 5-447
ICSPA3-B1NA□MB3□ 5-403
ICSPA3-B1NA□MS3M 5-449
ICSPA3-B2NA□HB3□ 5-405
ICSPA3-B2NA□HS3M 5-451
ICSPA3-B2NA□MB3□ 5-407
ICSPA3-B2NA□MS3M 5-453
ICSPA4-B2L1H

ICSPA4 単軸ロボット 4軸組合せ
5-555

ICSPA4-B3NA1H 5-551
ICSPA4-B3NA1M 5-553
ICSPA6-B2L1HB3□

ICSPA6 単軸ロボット 6軸組合せ

5-561
ICSPA6-B2L1HS3M 5-567
ICSPA6-B3NA1HB3□ 5-557
ICSPA6-B3NA1HS3M 5-563
ICSPA6-B3NA1MB3□ 5-559
ICSPA6-B3NA1MS3M 5-565
IF-MA-200

IF スライダータイプ

3-647
IF-MA-400 3-651
IF-SA-100 3-643
IF-SA-60 3-639
IK2-P6XBB1□□S

IK2 ロボシリンダー 2軸組合せ

5-75
IK2-P6XBB2□□S 5-77
IK2-P6XBB3□□S 5-79
IK2-P6XBC1□□S 5-69
IK2-P6XBC2□□S 5-71
IK2-P6XBC3□□S 5-73
IK2-P6XBD1□□S 5-63
IK2-P6XBD2□□S 5-65
IK2-P6XBD3□□S 5-67
IK2-P6XBE1□□S 5-87
IK2-P6XBE2□□S 5-89
IK2-P6XBE3□□S 5-91
IK2-P6XBF1□□S 5-81
IK2-P6XBF2□□S 5-83
IK2-P6XBF3□□S 5-85
IK2-P6YBB1□□S 5-105
IK2-P6YBB2□□S 5-107
IK2-P6YBB3□□S 5-109
IK2-P6YBC1□□S 5-99
IK2-P6YBC2□□S 5-101
IK2-P6YBC3□□S 5-103
IK2-P6YBD1□□S 5-93
IK2-P6YBD2□□S 5-95
IK2-P6YBD3□□S 5-97
IK2-P6YBG1□□S 5-123
IK2-P6YBG2□□S 5-125
IK2-P6YBG3□□S 5-128
IK2-P6YBH1□□S 5-117
IK2-P6YBH2□□S 5-119
IK2-P6YBH3□□S 5-121
IK2-P6YBI1□□S 5-111
IK2-P6YBI2□□S 5-113
IK2-P6YBI3□□S 5-115
IK3-P6BBB1□□S

IK3 ロボシリンダー 3軸組合せ

5-140
IK3-P6BBB2□□S 5-143
IK3-P6BBB3□□S 5-146
IK3-P6BBC1□□S 5-131
IK3-P6BBC2□□S 5-134
IK3-P6BBC3□□S 5-137
IK3-P6BBE1□□S 5-158
IK3-P6BBE2□□S 5-162
IK3-P6BBE3□□S 5-166
IK3-P6BBF1□□S 5-149
IK3-P6BBF2□□S 5-152
IK3-P6BBF3□□S 5-155
IK3-P6BBG1□□S 5-179
IK3-P6BBG2□□S 5-182
IK3-P6BBG3□□S 5-185
IK3-P6BBH1□□S 5-170
IK3-P6BBH2□□S 5-173
IK3-P6BBH3□□S 5-176
IK4-P6BBB1□□S

IK4 ロボシリンダー 4軸組合せ

5-188
IK4-P6BBB2□□S 5-191
IK4-P6BBB3□□S 5-194
IK4-P6BBF1□□S 5-197
IK4-P6BBF2□□S 5-200
IK4-P6BBF3□□S 5-203
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型　式 内　容 掲載頁

ISA/ISPA-WXM-600

ISA/ISPA スライダータイプ

3-455
ISA/ISPA-WXM-750 3-459
ISA/ISPA-WXMX-600 3-463
ISA/ISPA-WXMX-750 3-467
ISB/ISPB-LXL-200

ISB/ISPB スライダータイプ

3-407
ISB/ISPB-LXL-400 3-411
ISB/ISPB-LXM-200 3-399
ISB/ISPB-LXM-400 3-403
ISB/ISPB-LXMX-200 3-415
ISB/ISPB-LXMX-400 3-419
ISB/ISPB-LXUWX-200 3-423
ISB/ISPB-LXUWX-400 3-427
ISB/ISPB-MXL-100 3-379
ISB/ISPB-MXL-200 3-383
ISB/ISPB-MXM-100 3-367
ISB/ISPB-MXM-200 3-371
ISB/ISPB-MXMX-200 3-391
ISB/ISPB-SXL-60 3-359
ISB/ISPB-SXM-60 3-351
ISB/ISPB-WXM-750 3-431
ISB/ISPB-WXMX-750 3-435
ISB-MXL-400

ISB スライダータイプ（3倍リード）

3-387
ISB-MXM-400 3-375
ISB-MXMX-400 3-395
ISB-SXL-100 3-363
ISB-SXM-100 3-355
ISDACR/ISPDACR-W-600

ISDACR/ISPDACR 
クリーン仕様 スライダータイプ

7-223
ISDACR/ISPDACR-W-750 7-227
ISDACR/ISPDACR-WX-600 7-231
ISDACR/ISPDACR-WX-750 7-235
ISDB/ISPDB-L-200

ISDB/ISPDB スライダータイプ

3-501
ISDB/ISPDB-L-400 3-505
ISDB/ISPDB-LX-200 3-509
ISDB/ISPDB-LX-400 3-513
ISDB/ISPDB-M-100 3-481
ISDB/ISPDB-M-200 3-485
ISDB/ISPDB-MX-200 3-493
ISDB/ISPDB-S-60 3-473
ISDB-M-400

ISDB スライダータイプ（3倍リード）
3-489

ISDB-MX-400 3-497
ISDB-S-100 3-477
ISDBCR/ISPDBCR-L 
-□□□-ESD

ISDBCR/ISPDBCR 
クリーン仕様 スライダータイプ

7-203

ISDBCR/ISPDBCR-L-200 7-179
ISDBCR/ISPDBCR-L-400 7-183
ISDBCR/ISPDBCR-LX-200 7-187
ISDBCR/ISPDBCR-LX-400 7-191
ISDBCR/ISPDBCR-M 
-□□□-ESD 7-199

ISDBCR/ISPDBCR-M-100 7-167
ISDBCR/ISPDBCR-M-200 7-171
ISDBCR/ISPDBCR-MX-200 7-175
ISDBCR/ISPDBCR-S 7-163
ISDBCR/ISPDBCR-S 
-□□□-ESD 7-195

ISWA/ISPWA-L-200

ISWA/ISPWA 
防塵・防滴仕様 スライダータイプ

7-437
ISWA/ISPWA-L-400 7-441
ISWA/ISPWA-M-100 7-429
ISWA/ISPWA-M-200 7-433
ISWA/ISPWA-S 7-425

IX-FL-1/2/3
フランジ

5-855, 7-403,  
7-692

IX-FL-4 5-855, 7-403
IX-NNC1205

IX-NNC クリーン仕様 スカラロボット

7-357
IX-NNC1505 7-361
IX-NNC1805 7-365
IX-NNC2515H 7-369
IX-NNC3515H 7-373
IX-NNC50□□H 7-377
IX-NNC60□□H 7-381
IX-NNC70□□H 7-385
IX-NNC80□□H 7-389
IXA-MC-1 IXAユーザー配線用メタルキャップ 7-691

型　式 内　容 掲載頁

IXA-3NNN1805/4NNN1805

IXA スカラロボット

5-793
IXA-3NNN3015/4NNN3015 5-797
IXA-3NNN45□□/4NNN45□□ 5-801
IXA-3NNN60□□/4NNN60□□ 5-807
IXA-4NNN8020/4NNN8040 5-813
IXA-4NNN10020/4NNN10040 5-819
IXA-3NSN3015/4NSN3015 5-825
IXA-3NSN45□□/4NSN45□□ 5-829
IXA-3NSN60□□/4NSN60□□ 5-835
IXA-4NSN8020/4NSN8040 5-841
IXA-4NSN10020/4NSN10040 5-847
IXA-4NSW3015

IXA 防塵・防滴仕様 スカラロボット
7-659

IXA-4NSW4518/4NSW4533 7-663
IXA-4NSW6018/4NSW6033 7-669
IXA-PLF-EW-1

フランジ（IXA用）
5-855

IXA-PLF-RW-1 5-855, 7-402,  
7-692

IXA-SST-ZW-1/2
ステー（IXA用）

5-856
IXA-TST-ZW-1/2 5-856
IXA-SVP-1 ソレノイドバルブセット 5-856
IXP-3C3515/4C3515

IXP クリーン仕様 パワーコンスカラ

7-333
IXP-3C4515/4C4515 7-339
IXP-3C5520/4C5520 7-345
IXP-3C6520/4C6520 7-351
IXP-3N1808/4N1808

IXP パワーコンスカラ

5-749
IXP-3N2508/4N2508 5-753
IXP-3N3515/3N3510/4N3515 5-759
IXP-3N4515/3N4510/4N4515 5-767
IXP-3N5520/3N5515/4N5520 5-775
IXP-3N6520/3N6515/4N6520 5-783
IXP-3W3515/4W3515

IXP 防塵・防滴仕様 パワーコンスカラ

7-637
IXP-3W4515/4W4515 7-643
IXP-3W5520/4W5520 7-649
IXP-3W6520/4W6520 7-653
IXP-FL-1

フランジ（IXP用）
5-854

IXP-FL-2/3 5-854, 7-402,  
7-692

J
JG-1/2/3

アブソリュートリセット用ジグ

7-402
JG-5 7-402
JG-IXA1 5-854
JG-IXA2 5-854
JG-WUM 6-300
JG-WUS 6-300
JG-ZRM 6-269
JG-ZRS 6-267
JM-08 パルス変換器 8-218, 8-235
JY ジョイントケーブル仕様 7-397

K
K キー溝付仕様 6-300

K1/K3
コネクターケーブル取出し方向変更

4-566, 7-398,  
7-684

K2 4-566
KFA 先端アダプター（キー溝） 4-566, 7-685

L

L 原点リミットスイッチ（標準）
3-657, 3-742,  
5-571, 6-300,  

7-398

LA 省電力対応 3-657, 4-566,  
7-398, 7-685

LCT/LCN ロードセル付き 6-85
LED LED表示灯（IXA-NNN標準タイプのみ） 5-853

LL 原点リミットスイッチ（反対側取付け） 3-657, 5-571,  
7-398

LM/LLM シンクロ動作時マスター軸指定 3-658, 7-398
LSA-S10HM

LSA/LSAS リニアサーボタイプ

3-703
LSA-S10HS 3-699
LSA-S10SM 3-695
LSA-S10SS 3-691
LSA-S6SM 3-671
LSA-S6SS 3-667
LSA-S8HM 3-687
LSA-S8HS 3-683
LSA-S8SM 3-679
LSA-S8SS 3-675
LSA-W21HM 3-737
LSA-W21HS 3-735
LSA-W21SM 3-733
LSA-W21SS 3-731
LSAS-N10SM 3-711

カタログ掲載製品一覧 〈アルファベット順〉
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型　式 内　容 掲載頁

LSAS-N10SS

LSA/LSAS リニアサーボタイプ

3-707
LSAS-N15HM 3-727
LSAS-N15HS 3-723
LSAS-N15SM 3-719
LSAS-N15SS 3-715

M
MD 防錆皮膜処理 3-657
MJF フィンガーアタッチメント取付けジグ 6-301
ML MECHATROLINK Ⅰ/Ⅱ 8-17

ML/MR モーター折返し方向

2-381, 3-658,  
4-566, 5-688,  
6-85, 6-301,  

7-685
ML3 MECHATROLINK Ⅲ 8-100
MLE/MLS/MRE/MRS ケーブル取出し方向変更 3-658
MOB/MOL/MOR/MOT モーター取付け方向変更 2-381
MSEL-ABB アブソバッテリーボックス 8-262
MSEL-PC/PG/ 
PCF/PGF/PCX/PGX コントローラー 8-320

MT モーター折返し方向 4-566, 6-85,  
6-301, 7-685

MT□/MR□/ML□ モーター折返し方向/ケーブル取出し位置 4-567, 6-86

N
NBH-20-432 ノイズフィルター 8-277, 8-297,  

8-298
NCO カバーなし仕様 3-658

NF2010A-UP ノイズフィルター 8-218, 8-234,  
8-246

NFA 先端アダプター（雌ねじ） 2-382, 4-567,  
7-685

NJ ナックルジョイント 2-383, 4-568
NJPB ナックルジョイント＋揺動受け金具 2-384

NM 原点逆仕様

2-384, 3-658,  
4-569, 5-571,  
5-688, 6-302,  
7-398, 7-686

NS-LXMMA

NS スライダータイプ

3-621
NS-LXMSA 3-617
NS-LXMXSA 3-625
NS-LZMMA 3-633
NS-LZMSA 3-629
NS-MXMMA 3-601
NS-MXMSA 3-597
NS-MXMXSA 3-605
NS-MZMMA 3-613
NS-MZMSA 3-609
NS-SXMMA 3-585
NS-SXMSA 3-581
NS-SZMMA 3-593
NS-SZMSA 3-589
NSA-LXMM

NSA スライダータイプ

3-537
NSA-LXMS 3-531
NSA-LXMXS 3-543
NSA-LXMXM 3-549
NSA-MXMM 3-525
NSA-MXMS 3-519
NSA-WXMM 3-561
NSA-WXMS 3-555
NSA-WXMXS 3-567
NSA-WXMXM 3-573
NT3/NT4 標準ケーブルベアなし 3-658, 3-664
NTB/NTBL/NTBR Tスロットナットバー 4-569, 7-687

O
OS 操作部脱着可能仕様 5-688

P
PCON-CB/CGB/CFB/CGFB

コントローラー
8-153

PCON-CBP/CGBP 8-169
PCON-CYB/PLB/POB 8-179
PN PNP仕様 2-384, 5-682
PR PROFIBUS-DP 8-17
PR フィールドネットワーク接続用ボード 8-288, 8-304
PRT PROFINET 8-17
PSA-200-□ モーター駆動用DC電源 8-119
PSA-24/24L DC24V電源 8-313
PTH/PTN 機器取付け用サイドプレート 5-688
PU-1 パネルユニット 8-246

Q
QR クレビス金具 2-385, 4-571

型　式 内　容 掲載頁

QRPB クレビス金具＋揺動受け金具 2-386

R
RCA-FL-□ フランジ（前）/フランジ（後） 4-560, 4-561
RCA-FLR-□ フランジ（後） 4-561

RCA-FT-□ フート金具 3-656, 4-564,  
7-397

RCA-NJ-RA□ ナックルジョイント 4-569
RCA-QR-RA□ クレビス金具 4-572
RCA-RA3C

RCA ロッドタイプ

4-241
RCA-RA3R 4-249
RCA-RA4C 4-245
RCA-RA4R 4-251
RCA-RP-RA□ 背面取付けプレート 4-572
RCA-SA4C

RCA スライダータイプ

3-205
RCA-SA4R 3-217
RCA-SA5C 3-209
RCA-SA5R 3-221
RCA-SA6C 3-213
RCA-SA6R 3-225
RCA-SS-SA4 スライダースペーサー 3-660, 7-400
RCA-TRF-□

トラニオン金具
4-573

RCA-TRR-□ 4-573
RCA2-GD3NA

RCA2 ロッドタイプ

4-225
RCA2-GD4NA 4-235
RCA2-GS3NA 4-223
RCA2-GS4NA 4-233
RCA2-MU□ RCA2交換用モーター 1-216
RCA2-RN3NA

RCA2 ロッドタイプ

4-219
RCA2-RN4NA 4-229
RCA2-RP3NA 4-221
RCA2-RP4NA 4-231
RCA2-SD3NA 4-227
RCA2-SD4NA 4-237
RCA2-TCA3NA

RCA2 テーブルタイプ

4-485
RCA2-TCA4NA 4-491
RCA2-TFA3NA 4-489
RCA2-TFA4NA 4-495
RCA2-TWA3NA 4-487
RCA2-TWA4NA 4-493
RCA2CR-GD3NB

RCA2CR クリーン仕様 ロッドタイプ

7-247
RCA2CR-GD4NB 7-257
RCA2CR-GS3NB 7-245
RCA2CR-GS4NB 7-255
RCA2CR-RN3NB 7-241
RCA2CR-RN4NB 7-251
RCA2CR-RP3NB 7-243
RCA2CR-RP4NB 7-253
RCA2CR-SD3NB 7-249
RCA2CR-SD4NB 7-259
RCA2W-GD3NB

RCA2CR 防塵・防滴仕様 ロッドタイプ

7-555
RCA2W-GD4NB 7-565
RCA2W-GS3NB 7-553
RCA2W-GS4NB 7-563
RCA2W-RN3NB 7-549
RCA2W-RN4NB 7-559
RCA2W-RP3NB 7-551
RCA2W-RP4NB 7-561
RCA2W-SD3NB 7-557
RCA2W-SD4NB 7-567
RCACR-SA4C

RCACR クリーン仕様 スライダータイプ
7-107

RCACR-SA5C 7-111
RCACR-SA6C 7-115

RCB-110-RA13-0 ブレーキボックス

1-270, 3-611,  
3-615, 3-631,  
3-635, 4-342,  
5-548, 5-550,  

6-74

RCB-CV-USB USB変換アダプター 
（ポジションコントローラー用）

8-117, 8-151,  
8-165, 8-187,  
8-199, 8-212,  
8-226, 8-241

RCB-LB-TGS TPアダプター（ポジションコントローラー用） 8-31, 8-324
RCB-P6PLC PLC接続ユニット（RCP6S用） 8-146
RCD-GRSNA RCD グリッパータイプ 6-103
RCD-RA1DA RCD ロッドタイプ 4-215
RCH/RSL ゴムカバー取付け 6-302
RCM-CV-APCS 変換ユニット 8-147
RCM-P6□C RCP6Sゲートウェイ用コントローラー 8-147
RCM-P6GW ゲートウェイユニット（RCP6S用） 8-141
RCM-P6HUB ハブユニット（RCP6S用） 8-145
RCON コントローラー 8-47
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型　式 内　容 掲載頁

RCON-ABU-A
簡易アブソユニット（R-unit用）

8-61, 8-66,  
8-68, 8-73,  
8-84, 8-86,  

8-106

RCON-ABU-P
8-61, 8-68,  
8-84, 8-86,  

8-106

RCON-AC-1 ドライバーユニット（R-unit用）
8-68, 8-70,  
8-73, 8-84,  
8-86, 8-103

RCON-AC-2

ドライバーユニット（R-unit用）

8-63, 8-66,  
8-84, 8-86,  

8-103

RCON-DC-1
8-63, 8-66,  
8-84, 8-86,  

8-103

RCON-DC-2 8-84, 8-86,  
8-103

RCON-EXT

拡張ユニット（R-unit用）

8-62, 8-66,  
8-69, 8-80,  
8-82, 8-84,  

8-90, 8-105,  
8-116, 8-122

RCON-EXT-NP/PN 8-69, 8-73,  
8-105, 8-116

RCON-EXT-TR 8-105, 8-120

RCON-FU ファンユニット（R-unit用） 8-84, 8-86,  
8-119

RCON-FUH ファンユニット 
（R-unit 200Vドライバー用ファンユニット）

8-84, 8-86,  
8-119

RCON-GW/GWG-CC

ゲートウェイユニット（R-unit用）

8-60, 8-81,  
8-88, 8-94,  

8-115

RCON-GW/GWG-CIE
8-60, 8-81,  
8-88, 8-95,  

8-115

RCON-GW/GWG-DV
8-60, 8-81,  
8-88, 8-93,  

8-115

RCON-GW/GWG-EC
8-60, 8-81,  
8-88, 8-97,  

8-115

RCON-GW/GWG-EP
8-60, 8-81,  
8-88, 8-98,  

8-115

RCON-GW/GWG-PR
8-60, 8-81,  
8-88, 8-96,  

8-115

RCON-GW/GWG-PRT
8-60, 8-81,  
8-88, 8-99,  

8-115

RCON-GW-TR ターミナルユニット（R-unit用）
8-66, 8-73,  
8-84, 8-86,  

8-107
RCON-GW-TRE ターミナルユニット（REC用ターミナルユニット） 8-87, 8-107

RCON-GW-TRS ターミナルユニット 
（RCON/RSEL用ターミナルユニット）

8-66, 8-73,  
8-84, 8-86,  

8-107

RCON-NP/PN 拡張ユニット（R-unit用　PIOユニット） 8-73, 8-105,  
8-116

RCON-PC-1

ドライバーユニット（R-unit用）

8-66, 8-73,  
8-84, 8-86,  

8-103

RCON-PC-2
8-66, 8-73,  
8-84, 8-86,  

8-103

RCON-PCF-1 8-66, 8-84,  
8-86, 8-103

RCON-PS2-3 電源ユニット 
（R-unit用　200V電源ユニット）

8-84, 8-86,  
8-104

RCON-SC-1 ドライバーユニット 
（R-unit用　200Vドライバーユニット）

8-35, 8-62,  
8-66, 8-69,  
8-73, 8-84,  
8-86, 8-104

RCP2-FB-□ フランジブラケット 6-299, 7-396,  
7-679

RCP2-FL-□ フランジ（前）/フランジ（後） 4-560, 4-561
RCP2-FT-□ フート金具 4-563
RCP2-GR3LM

RCP2 グリッパータイプ

6-185
RCP2-GR3LS 6-183
RCP2-GR3SM 6-169
RCP2-GR3SS 6-165
RCP2-GRHB 6-157
RCP2-GRHM 6-153
RCP2-GRLS 6-175
RCP2-GRM 6-149
RCP2-GRS 6-145
RCP2-GRSS 6-141
RCP2-GRST 6-161

型　式 内　容 掲載頁

RCP2-RTB/RTBL

RCP2 ロータリータイプ

6-195
RCP2-RTBB/RTBBL 6-199
RCP2-RTBS/RTBSL 6-191
RCP2-RTC/RTCL 6-207
RCP2-RTCB/RTCBL 6-211
RCP2-RTCS/RTCSL 6-203

RCP2-SA-□ シャフトアダプター 6-303, 7-399,  
7-689

RCP2-SB-□ シャフトブラケット 6-304, 7-399,  
7-400, 7-689

RCP2-SRA4R
RCP2 ロッドタイプ

4-193
RCP2-SRGD4R 4-209
RCP2-SRGS4R 4-205

RCP2-TA-□ テーブルアダプター 6-305, 7-401,  
7-690

RCP2CR-GR3SM

RCP2CR クリーン仕様 グリッパータイプ

7-293
RCP2CR-GR3SS 7-289
RCP2CR-GRLS 7-279
RCP2CR-GRM 7-285
RCP2CR-GRS 7-281
RCP2CR-GRSS 7-275
RCP2CR-RTB/RTBL

RCP2CR クリーン仕様 ロータリータイプ

7-303
RCP2CR-RTBB/RTBBL 7-307
RCP2CR-RTBS/RTBSL 7-299
RCP2CR-RTC/RTCL 7-315
RCP2CR-RTCB/RTCBL 7-319
RCP2CR-RTCS/RTCSL 7-311
RCP2W-GR3SM

RCP2W 防塵・防滴仕様 グリッパータイプ

7-601
RCP2W-GR3SS 7-597
RCP2W-GRLS 7-587
RCP2W-GRM 7-593
RCP2W-GRS 7-589
RCP2W-GRSS 7-583
RCP2W-RTB/RTBL

RCP2W 防塵・防滴仕様 ロータリータイプ

7-611
RCP2W-RTBB/RTBBL 7-615
RCP2W-RTBS/RTBSL 7-607
RCP2W-RTC/RTCL 7-623
RCP2W-RTCB/RTCBL 7-627
RCP2W-RTCS/RTCSL 7-619
RCP3-MU□ モーター 1-209
RCP3-RA2AC

RCP3 ロッドタイプ

4-161
RCP3-RA2AR 4-181
RCP3-RA2BC 4-165
RCP3-RA2BR 4-185
RCP3-SA2AC

RCP3 スライダータイプ

3-127
RCP3-SA2AR 3-159
RCP3-SA2BC 3-131
RCP3-SA2BR 3-163
RCP3-SA3C 3-135
RCP3-SA3R 3-167
RCP3-SA4C 3-143
RCP3-SA4R 3-175
RCP3-SA5C 3-147
RCP3-SA5R 3-179
RCP3-SA6C 3-155
RCP3-SA6R 3-187
RCP3-TA3C

RCP3 テーブルタイプ

4-443
RCP3-TA3R 4-463
RCP3-TA4C 4-447
RCP3-TA4R 4-467
RCP3-TA5C 4-451
RCP3-TA5R 4-471
RCP3-TA6C 4-455
RCP3-TA6R 4-475
RCP3-TA7C 4-459
RCP3-TA7R 4-479
RCP4-FL-□ フランジ（前） 4-560
RCP4-GRLL

RCP4 グリッパータイプ

6-179
RCP4-GRLM 6-177
RCP4-GRLW 6-181
RCP4-GRSLL 6-133
RCP4-GRSML 6-129
RCP4-GRSWL 6-137
RCP4-MURA□/MUSA□ モーター 1-176, 1-208
RCP4-RA3C

RCP4 ロッドタイプ

4-169
RCP4-RA3R 4-189
RCP4-RA5C 4-173
RCP4-RA5R 4-197
RCP4-SA3C

RCP4 スライダータイプ

3-139
RCP4-SA3R 3-171
RCP4-SA5C 3-151
RCP4-SA5R 3-183
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型　式 内　容 掲載頁

RCP4-ST
RCP4 ストッパシリンダー

6-263
RCP4-ST4525E 6-265
RCP4CR-SA3C

RCP4CR クリーン仕様 スライダータイプ
7-97

RCP4CR-SA5C 7-101
RCP4W-SA5C

RCP4W 防塵・防滴仕様 スライダータイプ
7-411

RCP4W-SA6C 7-415
RCP4W-SA7C 7-419
RCP5-BA4/BA4U

RCP5 ベルトタイプ
3-191

RCP5-BA6/BA6U 3-195
RCP5-BA7/BA7U 3-199
RCP5-FL-□ フランジ（前） 4-560
RCP5-RA10C

RCP5 ロッドタイプ
4-177

RCP5-RA10R 4-201
RCP5W-FL-□ フランジ（前） 7-681
RCP5W-RA10C RCP5W 防塵・防滴仕様 ロッドタイプ 7-543
RCP6/RCP6S-GRST6C

RCP6/RCP6S ロングストロークグリッパー

6-113
RCP6/RCP6S-GRST6R 6-121
RCP6/RCP6S-GRST7C 6-117
RCP6/RCP6S-GRST7R 6-125
RCP6/RCP6S-RA4C

RCP6/RCP6S ロッドタイプ

4-63
RCP6/RCP6S-RA4R 4-111
RCP6/RCP6S-RA6C 4-67
RCP6/RCP6S-RA6R 4-115
RCP6/RCP6S-RA7C 4-71
RCP6/RCP6S-RA7R 4-119
RCP6/RCP6S-RA8C 4-75
RCP6/RCP6S-RA8R 4-123
RCP6/RCP6S-RRA4C

RCP6/RCP6S ラジアルシリンダー

4-79
RCP6/RCP6S-RRA4R 4-127
RCP6/RCP6S-RRA6C 4-83
RCP6/RCP6S-RRA6R 4-131
RCP6/RCP6S-RRA7C 4-87
RCP6/RCP6S-RRA7R 4-135
RCP6/RCP6S-RRA8C 4-91
RCP6/RCP6S-RRA8R 4-139
RCP6/RCP6S-SA4C

RCP6/RCP6S スライダータイプ

3-61
RCP6/RCP6S-SA4R 3-93
RCP6/RCP6S-SA6C 3-65
RCP6/RCP6S-SA6R 3-97
RCP6/RCP6S-SA7C 3-69
RCP6/RCP6S-SA7R 3-101
RCP6/RCP6S-SA8C 3-73
RCP6/RCP6S-SA8R 3-105
RCP6/RCP6S-TA4C

RCP6/RCP6S テーブルタイプ

4-397, 4-393
RCP6/RCP6S-TA4R 4-421, 4-417
RCP6/RCP6S-TA6C 4-405, 4-401
RCP6/RCP6S-TA6R 4-429, 4-425
RCP6/RCP6S-TA7C 4-413, 4-409
RCP6/RCP6S-TA7R 4-437, 4-433
RCP6/RCP6S-WRA10C

RCP6/RCP6S ワイドロッドタイプ

4-95
RCP6/RCP6S-WRA10R 4-143
RCP6/RCP6S-WRA12C 4-99
RCP6/RCP6S-WRA12R 4-147
RCP6/RCP6S-WRA14C 4-103
RCP6/RCP6S-WRA14R 4-151
RCP6/RCP6S-WRA16C 4-107
RCP6/RCP6S-WRA16R 4-155
RCP6/RCP6S-WSA10C

RCP6/RCP6S ワイドスライダータイプ

3-77
RCP6/RCP6S-WSA10R 3-109
RCP6/RCP6S-WSA12C 3-81
RCP6/RCP6S-WSA12R 3-113
RCP6/RCP6S-WSA14C 3-85
RCP6/RCP6S-WSA14R 3-117
RCP6/RCP6S-WSA16C 3-89
RCP6/RCP6S-WSA16R 3-121
RCP6CR/RCP6SCR-SA4C

RCP6/RCP6S 
クリーン仕様 スライダータイプ

7-65
RCP6CR/RCP6SCR-SA6C 7-69
RCP6CR/RCP6SCR-SA7C 7-73
RCP6CR/RCP6SCR-SA8C 7-77
RCP6CR/RCP6SCR-WSA10C

RCP6/RCP6S 
クリーン仕様 ワイドスライダータイプ

7-81
RCP6CR/RCP6SCR-WSA12C 7-85
RCP6CR/RCP6SCR-WSA14C 7-89
RCP6CR/RCP6SCR-WSA16C 7-93
RCP6W/RCP6SW-RA4C

RCP6/RCP6S 
防塵・防滴仕様 ロッドタイプ

7-447
RCP6W/RCP6SW-RA4R 7-495
RCP6W/RCP6SW-RA6C 7-451
RCP6W/RCP6SW-RA6R 7-499
RCP6W/RCP6SW-RA7C 7-455
RCP6W/RCP6SW-RA7R 7-503
RCP6W/RCP6SW-RA8C 7-459
RCP6W/RCP6SW-RA8R 7-507

型　式 内　容 掲載頁

RCP6W/RCP6SW-RRA4C

RCP6/RCP6S 
防塵・防滴仕様 ラジアルシリンダー

7-463
RCP6W/RCP6SW-RRA4R 7-511
RCP6W/RCP6SW-RRA6C 7-467
RCP6W/RCP6SW-RRA6R 7-515
RCP6W/RCP6SW-RRA7C 7-471
RCP6W/RCP6SW-RRA7R 7-519
RCP6W/RCP6SW-RRA8C 7-475
RCP6W/RCP6SW-RRA8R 7-523
RCP6W/RCP6SW-WRA10C

RCP6/RCP6S 
防塵・防滴仕様 ワイドラジアルシリンダー

7-479
RCP6W/RCP6SW-WRA10R 7-527
RCP6W/RCP6SW-WRA12C 7-483
RCP6W/RCP6SW-WRA12R 7-531
RCP6W/RCP6SW-WRA14C 7-487
RCP6W/RCP6SW-WRA14R 7-535
RCP6W/RCP6SW-WRA16C 7-491
RCP6W/RCP6SW-WRA16R 7-539
RCP6-FFA-RRA□ 先端アダプター（フランジ） 4-558
RCP6-FL-□ フランジ（前） 4-559, 4-560
RCP6-FT-□ フート金具 4-562, 4-563
RCP6-GRT7A

RCP6 グリッパータイプ
6-105

RCP6-GRT7B 6-109
RCP6-KFA-RRA□ 先端アダプター（キー溝） 4-566
RCP6-MJF-GRST□ フィンガーアタッチメント取付けジグ 6-301
RCP6-NFA-□ 先端アダプター（雌ねじ） 4-567, 4-568
RCP6-NJ-RRA□R ナックルジョイント 4-568, 4-569
RCP6-NTB-□ Tスロットナットバー 4-569, 4-570
RCP6-QR-RRA□R クレビス金具 4-571
RCP6-RRA4R（パルスプレス仕様）

RCP6 サーボプレス・パルスプレス
6-39

RCP6-RRA6R（パルスプレス仕様） 6-43
RCP6-RRA7R（パルスプレス仕様） 6-47
RCP6-RTCKMPE/RTCKMPI

RCP6 ロータリーチャック

6-291
RCP6-RTCKMRE/RTCKMRI 6-287
RCP6-RTCKSPE/RTCKSPI 6-283
RCP6-RTCKSRE/
RTCKSRI 6-279

RCP6-RTFML RCP6 中空ロータリー 6-215
RCP6-SS-GRST7

スライダースペーサー
6-304

RCP6-SS-SA□ 3-660
RCP6S コントローラー内蔵型アクチュエーター 8-139
RCP6W-FFA-RRA□ 先端アダプター（フランジ） 7-679
RCP6W-FL-□ フランジ（前） 7-680, 7-681

RCP6W-FT-□ フート金具 7-682, 7-683,  
7-684

RCP6W-KFA-RRA□ 先端アダプター（キー溝） 7-685
RCP6W-NFA-□ 先端アダプター（雌ねじ） 7-685, 7-686
RCP6W-NTB-□ Tスロットナットバー 7-687, 7-688
RCS2-FL-□ フランジ（前） 4-560, 4-561
RCS2-FT-□ フート金具 4-564, 6-85
RCS2-GD5N

RCS2 ロッドタイプ
4-359

RCS2-GS5N 4-357

RCS2-RA13R 4-339
RCS2 ロッドタイプ サーボプレス 6-71

RCS2-RA5C

RCS2 ロッドタイプ

4-363
RCS2-RA5R 4-371
RCS2-RGD5C 4-381
RCS2-RGS5C 4-373
RCS2-RN5N 4-353
RCS2-RP5N 4-355
RCS2-RTC10L

RCS2 ロータリータイプ
6-225

RCS2-RTC12L 6-229
RCS2-RTC8L/RTC8HL 6-221
RCS2-SA4C

RCS2 スライダータイプ

3-297
RCS2-SA4R 3-325
RCS2-SA5C 3-301
RCS2-SA5R 3-329
RCS2-SA6C 3-305
RCS2-SA6R 3-333
RCS2-SA7C 3-309
RCS2-SA7R 3-337
RCS2-SD5N

RCS2 ロッドタイプ

4-361
RCS2-SRA7BD 4-367
RCS2-SRGD7BD 4-385
RCS2-SRGS7BD 4-377
RCS2-TCA5N

RCS2 テーブルタイプ
4-549

RCS2-TFA5N 4-553
RCS2-TWA5N 4-551
RCS2CR-GD5NB

RCS2CR クリーン仕様 ロッドタイプ

7-269
RCS2CR-GS5NB 7-267
RCS2CR-RN5NB 7-263
RCS2CR-RP5NB 7-265
RCS2CR-SD5NB 7-271
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型　式 内　容 掲載頁

RCS2W-GD5NB

RCS2CR 防塵・防滴仕様 ロッドタイプ

7-577
RCS2W-GS5NB 7-575
RCS2W-RN5NB 7-571
RCS2W-RP5NB 7-573
RCS2W-SD5NB 7-579
RCS3/RCS3P-SA8C

RCS3 スライダータイプ

3-313
RCS3/RCS3P-SA8R 3-341
RCS3/RCS3P-SS8C 3-317
RCS3/RCS3P-SS8R 3-345
RCS3-CT8C 3-321
RCS3-CTZ5C RCS3 テーブルタイプ 4-555
RCS3-FT-□ フート金具 6-84, 6-85
RCS3-MU□ モーター 1-182, 1-220
RCS3-RA10R RCS3 ロッドタイプ サーボプレス 6-67

RCS3-RA15R
RCS3 ロッドタイプ 4-343
RCS3 ロッドタイプ サーボプレス 6-75

RCS3-RA20R
RCS3 ロッドタイプ 4-347

RCS3 ロッドタイプ サーボプレス

6-79
RCS3-RA4R 6-51
RCS3-RA6R 6-55
RCS3-RA7R 6-59
RCS3-RA8R 6-63
RCS3CR/RCS3PCR-SA8C RCS3CR  

クリーン仕様 スライダータイプ
7-153

RCS3CR/RCS3PCR-SS8C 7-157
RCS3CR-MU8□ モーター 1-221, 1-222
RCS4-FT-□ フート金具 4-563
RCS4-RA4C

RCS4 ロッドタイプ

4-257
RCS4-RA4R 4-297
RCS4-RA6C 4-259
RCS4-RA6R 4-299
RCS4-RA7C 4-261
RCS4-RA7R 4-301
RCS4-RA8C 4-263
RCS4-RA8R 4-303
RCS4-RRA4C

RCS4 ラジアルシリンダー

4-265
RCS4-RRA4R 4-305
RCS4-RRA6C 4-269
RCS4-RRA6R 4-309
RCS4-RRA7C 4-273
RCS4-RRA7R 4-313
RCS4-RRA8C 4-277
RCS4-RRA8R 4-317
RCS4-SA4C

RCS4 スライダータイプ

3-231
RCS4-SA4R 3-263
RCS4-SA6C 3-235
RCS4-SA6R 3-267
RCS4-SA7C 3-239
RCS4-SA7R 3-271
RCS4-SA8C 3-243
RCS4-SA8R 3-275
RCS4-SS-SA□ スライダースペーサー 3-660
RCS4-TA4C

RCS4 テーブルタイプ

4-499, 4-503
RCS4-TA4R 4-523, 4-527
RCS4-TA6C 4-507, 4-511
RCS4-TA6R 4-531, 4-535
RCS4-TA7C 4-515, 4-519
RCS4-TA7R 4-539, 4-543
RCS4-WRA10C

RCS4 ワイドラジアルシリンダー

4-281
RCS4-WRA10R 4-321
RCS4-WRA12C 4-285
RCS4-WRA12R 4-325
RCS4-WRA14C 4-289
RCS4-WRA14R 4-329
RCS4-WRA16C 4-293
RCS4-WRA16R 4-333
RCS4-WSA10C

RCS4 ワイドスライダータイプ

3-247
RCS4-WSA10R 3-279
RCS4-WSA12C 3-251
RCS4-WSA12R 3-283
RCS4-WSA14C 3-255
RCS4-WSA14R 3-287
RCS4-WSA16C 3-259
RCS4-WSA16R 3-291
RCS4CR-SA4C

RCS4CR 
クリーン仕様 スライダータイプ

7-121
RCS4CR-SA6C 7-125
RCS4CR-SA7C 7-129
RCS4CR-SA8C 7-133
RCS4CR-WSA10C

RCS4CR 
クリーン仕様 ワイドスライダータイプ

7-137
RCS4CR-WSA12C 7-141
RCS4CR-WSA14C 7-145
RCS4CR-WSA16C 7-149
RE ロッド先端延長仕様 4-572

型　式 内　容 掲載頁

RESU（D）-1
回生抵抗ユニット

2-403, 8-288,  
8-304

RESU（D）-2 8-226, 8-241,  
8-253

RESU-35T 回生抵抗ユニット（RCS3-RA20R用） 8-226, 8-241

RFC-H13 クランプフィルター（モーター電源用） 8-277, 8-297,  
8-298

RP 背面取付けプレート 3-659, 4-572
RS-30

RS ロータリータイプ
6-253

RS-60 6-257

RSEL-G-CC

マスターユニット（SELユニット）

8-67, 8-81,  
8-89, 8-94,  

8-115

RSEL-G-CC2
8-67, 8-81,  
8-89, 8-94,  

8-115

RSEL-G-CIE
8-67, 8-81,  
8-89, 8-95,  

8-115

RSEL-G-DV
8-67, 8-81,  
8-89, 8-93,  

8-115

RSEL-G-DV2
8-67, 8-81,  
8-89, 8-93,  

8-115

RSEL-G-E
8-67, 8-81,  

8-89, 8-102,  
8-115

RSEL-G-EC
8-67, 8-81,  
8-89, 8-97,  

8-115

RSEL-G-EP
8-67, 8-81,  
8-89, 8-98,  

8-115

RSEL-G-NP
8-67, 8-81,  

8-89, 8-102,  
8-115

RSEL-G-PN
8-67, 8-81,  

8-89, 8-102,  
8-115

RSEL-G-PR
8-67, 8-81,  
8-89, 8-96,  

8-115

RSEL-G-PRT
8-67, 8-81,  
8-89, 8-99,  

8-115

RT ボール保持機構付ガイド 3-659, 5-572,  
7-398, 7-688

S
S シンクロ動作時スレーブ軸指定 3-658, 7-398
S1N/S2N/S1P/S2P センサー 6-302

SA シャフトアダプター 2-386, 6-303,  
7-399, 7-688

SB シャフトブラケット 6-304, 7-399,  
7-689

SC スクレーパ 4-572
SCON-CB/CGB

コントローラー
8-215

SCON-CB/CGB 
（サーボプレス仕様） 8-231

SEP-ABU（S） アブソバッテリーユニット 
（PCON-CB/ACON-CB用） 8-165, 8-199

SIC-1 スパイラルコード 8-323, 8-321
SIL 左横立て取付け仕様 3-659
SIR 右横立て取付け仕様 3-659
SLF フッ素ゴムシール仕様 2-386
SLTO/SLT サイドスロット取付仕様 5-688

SR スライダー部ローラー仕様 2-386, 3-659,  
5-572, 6-304

SS スライダースペーサー 2-387, 3-660,  
6-304, 7-400

SSEL-CS コントローラー 8-320
SSN SSCNET Ⅲ/H 8-17
SSPA-LXM-750

SSPA スライダータイプ
3-449

SSPA-MXM-400 3-445
SSPA-SXM-200 3-441
SSPDACR-L-750

SSPDACR 
クリーン仕様 スライダータイプ

7-217
SSPDACR-M-400 7-213
SSPDACR-S-200 7-209
ST 真直度高精度仕様 3-661, 7-400

ST-□ 交換用ステンレスシート

1-160, 1-164,  
1-172, 1-174,  
1-176, 1-180,  
1-184, 1-205,  
1-213, 1-215,  
1-218, 1-225,  

1-227
STR-1 ストラップ 8-323, 8-321

カタログ掲載製品一覧 〈アルファベット順〉
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型　式 内　容 掲載頁

T
TA テーブルアダプター 2-387, 6-305,  

7-400, 7-690

TAC-20-683 ノイズフィルター 8-277, 8-297,  
8-298

TB-02-□ タッチパネルティーチングボックス 5-692, 8-317

TB-02E-□ エレシリンダー専用 
電源ユニット付きティーチングボックス 2-441

TB-03-□ タッチパネルティーチングボックス 2-433, 8-317

TB-03E-□ エレシリンダー専用 
電源ユニット付きティーチングボックス 2-437

TFL/TFR 本体取付けブラケット（壁掛け仕様） 7-691
TMD2 電源2系統仕様 2-387
TRF/TRR トラニオン金具 4-573
TST ケーブル固定金具（上側） 2-388
TTA-A2(G)-20-20

TTA テーブルトップロボット

5-585
TTA-A2(G)-30-30 5-589
TTA-A2(G)-40-40 5-593
TTA-A2(G)-50-50 5-597
TTA-A2S□(G)-20-20 5-585
TTA-A2S□(G)-30-30 5-589
TTA-A2S□(G)-40-40 5-593
TTA-A2S□(G)-50-50 5-597
TTA-A3(G)-20-20 5-601
TTA-A3(G)-30-30 5-605
TTA-A3(G)-40-40 5-609
TTA-A3(G)-50-50 5-613
TTA-A3S□(G)-20-20 5-601
TTA-A3S□(G)-30-30 5-605
TTA-A3S□(G)-40-40 5-609
TTA-A3S□(G)-50-50 5-613
TTA-A4(G)-20-20 5-617
TTA-A4(G)-30-30 5-621
TTA-A4(G)-40-40 5-625
TTA-A4(G)-50-50 5-629
TTA-A4S□(G)-20-20 5-617
TTA-A4S□(G)-30-30 5-621
TTA-A4S□(G)-40-40 5-625
TTA-A4S□(G)-50-50 5-629
TTA-C2(G)-20-15 5-633
TTA-C2(G)-30-25 5-637
TTA-C2(G)-40-35 5-641
TTA-C2(G)-50-45 5-645
TTA-C2S□(G)-20-20 5-633
TTA-C2S□(G)-30-30 5-637
TTA-C2S□(G)-40-40 5-641
TTA-C2S□(G)-50-50 5-645
TTA-C3(G)-20-15 5-649
TTA-C3(G)-30-25 5-653
TTA-C3(G)-40-35 5-657
TTA-C3(G)-50-45 5-661
TTA-C3S□(G)-20-20 5-649
TTA-C3S□(G)-30-30 5-653
TTA-C3S□(G)-40-40 5-657
TTA-C3S□(G)-50-50 5-661
TTA-C4(G)-20-15 5-665
TTA-C4(G)-30-25 5-669
TTA-C4(G)-40-35 5-673
TTA-C4(G)-50-45 5-677
TTA-C4S□(G)-20-15 5-665
TTA-C4S□(G)-30-25 5-669
TTA-C4S□(G)-40-35 5-673
TTA-C4S□(G)-50-45 5-677
TTA-FT-□ 本体取付金具 5-693

U
UM1/UM2/UM3/UM4/UM5/UM6

ケーブルベアオプション
3-741

US1/US2/US3/US4/US5/US6 3-741

V
VC エア継手付き 6-305
VL 吸引用継手L字仕様 7-401, 7-691
VLL/VLR L字継手取出し方向 7-401
VN 吸引用継手なし 7-401
VR 吸引用継手勝手違い 2-388, 7-401

W
W ダブルスライダー仕様 3-661, 7-401

WA バッテリーレスアブソリュート 
エンコーダー仕様

2-388, 5-583,  
5-584, 5-746

WCS 配線カラー付き 6-306
WL 無線通信仕様 2-388
WL2 無線軸動作対応仕様 2-388

型　式 内　容 掲載頁

WR-□ テンションワイヤ 1-184, 1-226,  
1-228

WU-M
WU 手首ユニット

6-275
WU-S 6-271

X
XSEL-RA/SA/P/PCT/Q/QCT

コントローラー
8-273

XSEL-RAX/RAXD8/ 
SAX/SAXD8/PX/QX 8-291

Z
ZCAT3035-1330 クランプフィルター（制御電源用） 8-277, 8-297,  

8-298
ZR-M

ZR垂直/回転一体型
6-269

ZR-S 6-267
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内　容 型　式 掲載頁

あ
アース 1-364
RCP6Sゲートウェイ用コントローラー RCM-P6□C 8-147
IAネット IA 8-17
I/O 1-363
I/O（フラット）ケーブル
  ACON-CB/DCON-CB用 CB-PAC-PIO□□□ 8-201
  MSEL用 CB-PAC-PIO□□□ 8-271
  PCON-CB/CFB用 CB-PAC-PIO□□□ 8-168
  SCON用 CB-PAC-PIO□□□ 8-230, 8-244
  SCON用（パルス列制御用） CB-SC-PIOS□□□ 8-230
  SSEL用 CB-DS-PIO□□□ 8-257

  TTA用
CB-PAC-PIO□□□ 5-684
CB-TTA-PIOJ005 5-693

  XSEL用 CB-X-PIO□□□ 5-858, 8-311
  多点I/Oボード用フラットケーブル CB-X-PIOH□□□ 8-311
IP67対応ロボシリンダー 1-30, 7-405

アクチュエーター・コントローラー接続ケーブル 
型式一覧表

1-109, 3-743,  
4-577, 6-307,  

7-687

アクチュエーターケーブル
1-18, 3-52,  
4-56, 5-54,  
6-36, 7-58

アクチュエーターケーブル□m仕様 AC1/AC1.5/AC2/AC3 6-297

アクチュエーターケーブル長変更 AC5 2-373, 6-297,  
7-678

アクチュエーターケーブル長変更 AC10/AC15 7-678
アクチュエーターケーブル長変更 

（フッ素ゴム被覆仕様） ACF2/ACF5 2-373

アブソデータ保存用バッテリー

  ACON用
AB-5 8-199
AB-5-CS 8-199

  SCON-CB用
AB-5 8-226, 8-241
AB-5-CS 8-226, 8-241
AB-5-CS3 8-241

  SSEL用 AB-5 8-253
  XSEL用 AB-5 8-288, 8-304

  スカラ用
AB-3 7-402
AB-6 7-402

アブソバッテリー 1-364
アブソバッテリーボックス MSEL-ABB 8-268

アブソバッテリーボックス用交換バッテリー AB-7
8-120, 8-165,  
8-199, 8-268,  

8-321
アブソバッテリーボックス用接続ケーブル CB-MSEL-AB005 8-268
アブソバッテリーユニット
  ACON-CB用 SEP-ABU（S） 8-199
  PCON-CB/CFB用 SEP-ABU（S） 8-165
アブソリュートエンコーダー 1-364

アブソリュートタイプ（エンコーダー種類）
1-14, 3-48,  
4-52, 5-50,  
6-32, 7-54

アブソリュートリセット用ジグ

  ZRユニット用
JG-ZRM 6-269
JG-ZRS 6-267

  スカラ用
JG-1/2/3 7-402
JG-5 7-402
JG-IXA1 5-854

  手首ユニット用
JG-WUM 6-300
JG-WUS 6-300

アプリケーション事例 1-51
アルマイト処理追加 AL 7-678
安全カテゴリー 1-364

い
EtherCAT EC 8-17, 8-288,  

8-304
EtherCAT モーション ECM 8-17
EtherNet/IP EP 8-17
位置決め完了幅 1-364
位置決め精度 1-364
イナーシャ比 1-364
インクリメンタルエンコーダー 1-364

インクリメンタルタイプ（エンコーダー種類）
1-14, 3-48,  
4-52, 5-50,  
6-32, 7-54

インターロック 1-393

え
エア継手付き VC 6-305
エアパージ 1-364
エイト 1-459
A（加速度）V（速度）D（減速度） AVD 1-363

内　容 型　式 掲載頁

AQシール AQ 3-655, 5-569,  
7-395

A相（信号）出力・B相（信号）出力 1-363
SSCNET Ⅲ/H SSN 8-17
Ma方向／Mb方向／Mc方向 1-363
LED表示灯（IXA-NNN標準タイプのみ） LED 5-853
L字継手取出し方向 VLL/VLR 7-401
エアシリンダー互換取付けプレート CS 2-373
エンコーダー 1-365
エンコーダー（ロボット）ケーブル

  SCON用

CB-RCS2-PA□□□ 8-228
CB-RCS2-PLA□□□ 8-229, 8-242
CB-RCS2-PLLA□□□（-RB） 8-243
CB-X1-PA□□□ 8-229
CB-X1-PA□□□-WC 8-230
CB-X1-PLA□□□ 8-229
CB-X2-PLA□□□ 8-229, 8-242
CB-X3-PA□□□ 8-228

  SSEL用

CB-RCS2-PA□□□ 8-255
CB-RCS2-PLA□□□ 8-255
CB-X1-PA□□□ 8-256
CB-X1-PA□□□-WC 8-257
CB-X1-PLA□□□ 8-256
CB-X2-PLA□□□ 8-255
CB-X3-PA□□□ 8-255

  XSEL用

CB-RCS2-PA□□□ 8-307
CB-RCS2-PLA□□□ 8-308
CB-X1-PA□□□ 8-309
CB-X1-PA□□□-WC 8-310
CB-X1-PLA□□□ 8-309
CB-X2-PLA□□□ 8-308
CB-X3-PA□□□ 8-307

エンコーダー種類
1-14, 3-48,  
4-52, 5-50,  
6-32, 7-54

エンコーダーパルス数
1-15, 3-49,  
4-53, 5-51,  
6-33, 7-55

お
オーバーシュート 1-365
オーバーハング 1-365
オーバーロードチェック 1-365
オープンコレクター出力 1-365
オープンループ方式 1-365
押当て原点復帰 1-365
押付け動作 1-269
オプション
  クリーン仕様 7-395
  グリッパータイプ 6-297
  サーボプレス 6-83
  スカラロボット 5-853
  スライダータイプ 3-655
  直交ロボット 5-569
  テーブルタイプ 4-557
  テーブルトップロボット 5-687
  特定機能機種 6-297
  防塵・防滴仕様 7-678
  リニアサーボタイプ 3-741
  ロータリータイプ 6-297
  ロッドタイプ 4-557
オフボードチューニング機能 1-334
オルタネイト回路 1-395

か

海外規格
1-18, 1-351,  
3-52, 4-56,  
5-54, 6-36,  

7-58
回生エネルギー 1-365
回生抵抗 1-365
回生抵抗接続ケーブル
  MSCON/SCON-CB/ 

SCON-CAL/SSEL用 CB-SC-REU010 8-226, 8-241,  
8-253

  MSCON/XSEL用 CB-ST-REU010 2-403, 8-288,  
8-304

回生抵抗ユニット
RESU（D）-1 2-403, 8-288 

, 8-304

RESU（D）-2 8-226, 8-241,  
8-253

回生抵抗ユニット（RCS3-RA20R用） RESU-35T 8-226, 8-241
回生ブレーキ 1-365
ガイド取付け方向
  シングルガイドタイプ専用 GS2/GS3/GS4 4-565

カタログ掲載製品一覧 〈五十音順〉あ
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内　容 型　式 掲載頁

  EC-GS4/TC4/TC5用 GT2/GT3/GT4 2-80, 2-381
ガイドモジュール 1-365
外部運転モード 1-365

外部機器通信ケーブル CB-RCA-SIO050

2-395, 2-403,  
8-117, 8-151,  
8-165, 8-187,  
8-199, 8-212,  
8-226, 8-241

カウンター回路 1-391

拡張ケーブルベア ET1/ET2/ET3/ET4/ 
ET5/ET6/ET7/ET8 3-656

拡張PIOボード（XSEL用） 
IA-103-X-□ 8-287
IA-103-X-□-P 8-287

拡張ユニット（R-unit用）

  PIOユニット RCON-NP/PN 8-73, 8-105,  
8-116

  PIO/SIO/SCON拡張ユニット RCON-EXT-NP/PN 8-69, 8-73,  
8-105, 8-116

  SCON拡張ユニット
RCON-EXT

8-62, 8-66,  
8-69, 8-80,  
8-82, 8-84,  

8-90, 8-105,  
8-116, 8-122

RCON-EXT-TR 8-105, 8-120
拡張ユーザーケーブル内蔵仕様 

（IXAアーム長800/1000のみ） EXC 5-853

拡張ユニット用ケーブル CB-RE-CTL□□□ 8-62, 8-69,  
8-127

荷重係数 1-365

加速度
1-13, 3-47,  
4-51, 5-49,  
6-31, 7-53

型式項目説明 1-105
カップリング 1-365
過電圧 1-366
カバーなし仕様 NCO 3-658
可搬質量 1-366
カリキュレーター 8-330
簡易アブソユニット（R-unit用）

  ACサーボモーター用 RCON-ABU-A

8-61, 8-66,  
8-68, 8-73,  
8-84, 8-86,  

8-106

  パルスモーター用 RCON-ABU-P
8-61, 8-68,  
8-84, 8-86,  

8-106

簡易アブソリュートタイプ（エンコーダー種類）
1-14, 3-48,  
4-52, 5-50,  
6-32, 7-54

慣性 1-366
慣性モーメント 1-366
ガントリ 1-366

き
キー溝 1-366
キー溝付仕様 K 6-300
機器取付け用サイドプレート PTH/PTN 5-688
危険速度 1-366
技術資料（アイエイアイ製品） 1-239
技術資料（一般） 1-240
基準定格寿命 1-366
吸引用継手L字仕様 VL 7-401, 7-691
吸引用継手勝手違い VR 7-401
吸引用継手なし VN 7-401

く
グラウンド 1-366
クランプフィルター

  制御電源用 ZCAT3035-1330 8-277, 8-293,  
8-298

  モーター電源用 RFC-H13 8-277, 8-293,  
8-298

グリース 1-366
グリースアップ 1-366
クリープセンサー 1-366

  標準仕様
C 3-655, 5-569,  

7-395

CL 3-655, 5-569,  
7-395

クリーン度 1-366

繰返し位置決め精度
1-16, 1-367,  
3-50, 4-54,  
5-52, 6-34,  

7-56
グリッパータイプ 6-89
グリップベルト GRP-1 8-323

内　容 型　式 掲載頁

クレビス金具

EC-QR-RR□ 2-385
QR 4-571
RCA-QR-RA□ 4-572
RCP6-QR-RRA□R 4-571

クレビス金具＋揺動受け金具
EC-QRPB-RR□ 2-386
QRPB 2-386

グローバル仕様 1-367

け
ゲイン 1-367

ゲートウェイユニット（R-unit用）

RCON-GW/GWG-DV
8-60, 8-81,  
8-84, 8-93,  

8-115

RCON-GW/GWG-CC
8-60, 8-81,  
8-84, 8-94,  

8-115

RCON-GW/GWG-CIE
8-60, 8-81,  
8-84, 8-95,  

8-115

RCON-GW/GWG-PR
8-60, 8-81,  
8-84, 8-96,  

8-115

RCON-GW/GWG-EC
8-60, 8-81,  
8-84, 8-97,  

8-115

RCON-GW/GWG-EP
8-60, 8-81,  
8-84, 8-98,  

8-115

RCON-GW/GWG-PRT
8-60, 8-81,  
8-84, 8-99,  

8-115
ゲートウェイユニット（RCP6S用） RCM-P6GW 8-141
ケーブル
  EC用電源・I/Oケーブル CB-EC-PWBIO□□□-RB 2-396, 2-404
  I/O（フラット）ケーブル

    ACON/DCON/PCON用
CB-PAD-PIO□□□ 8-188, 8-214
CB-PAD-PIOS□□□ 8-188, 8-214

    ACON-CB/DCON-CB用 CB-PAC-PIO□□□ 8-201
    MSEL用 CB-PAC-PIO□□□ 8-271
    PCON-CB/CFB用 CB-PAC-PIO□□□ 8-168
    SCON用 CB-PAC-PIO□□□ 8-230, 8-244
    SCON用（パルス列制御用） CB-SC-PIOS□□□ 8-230
    SSEL用 CB-DS-PIO□□□ 8-257

    TTA用
CB-PAC-PIO□□□ 5-684
CB-TTA-PIOJ005 5-693

    XSEL用 CB-X-PIO□□□ 5-858, 8-311
    多点I/Oボード用フラットケーブル CB-X-PIOH□□□ 8-311
   RCP6S⇔ゲートウェイユニット/ 

ハブユニット間延長ケーブル
CB-RCP6S-PWBIO□□□ 

（-RB） 8-152

   RCP6S⇔ゲートウェイユニット/ 
ハブユニット間接続ケーブル

CB-RCP6S-PWBIO□□□ 
-JY1（-RB） 8-152

  RCP6Sゲートウェイ用コントローラー RCM-P6□C 8-147
   RCP6Sゲートウェイ用コントローラー 

⇔変換ユニット接続ケーブル
CB-ADPC-MPA□□□

（-RB） 8-152

   TB-02 プログラムコントローラー 
接続用ケーブル CB-TB1-X002 8-323

   TB-02 ポジションコントローラー 
接続用ケーブル CB-TB1-C002 2-441, 8-323

   TB-02 ポジションコントローラー用 
TPアダプター接続用ケーブル CB-TB1-GC002 8-323

  USBケーブル CB-SEL-USB030

3-395, 5-692,  
8-117, 8-151,  
8-165, 8-187,  
8-199, 8-212,  
8-226, 8-241,  
8-254, 8-268,  
8-289, 8-306

  アブソバッテリーボックス用接続ケーブル CB-MSEL-AB005 8-268
  エンコーダー（ロボット）ケーブル

    SCON用

CB-RCS2-PA□□□ 8-228
CB-RCS2-PLA□□□ 8-229, 8-242
CB-RCS2-PLDA□□□（-RB） 8-242
CB-RCS2-PLLA□□□（-RB） 8-243
CB-RCS3-PLA□□□（-RB） 8-228, 8-243
CB-X1-PA□□□ 8-229
CB-X1-PA□□□-AWG24 8-229
CB-X1-PA□□□-WC 8-230
CB-X1-PLA□□□ 8-229
CB-X1-PLA□□□-AWG24 8-229
CB-X2-PLA□□□ 8-242
CB-X3-PA□□□ 8-228
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内　容 型　式 掲載頁

    SSEL用

CB-RCS2-PA□□□ 8-255
CB-RCS2-PLA□□□ 8-255
CB-X1-PA□□□ 8-256
CB-X1-PA□□□-WC 8-257
CB-X1-PLA□□□ 8-256
CB-X2-PLA□□□ 8-255
CB-X3-PA□□□ 8-255

    XSEL用

CB-RCS2-PA□□□ 8-307
CB-RCS2-PLA□□□ 8-308
CB-X1-PA□□□ 8-309
CB-X1-PA□□□-WC 8-310
CB-X1-PA□□□-AWG24 8-309
CB-X1-PLA□□□ 8-309
CB-X1-PLA□□□-AWG24 8-309
CB-X2-PLA□□□ 8-308
CB-X3-PA□□□ 8-307

  回生抵抗接続ケーブル

    MSCON/SCON/SSEL用 CB-SC-REU010 8-226, 8-241,  
8-253

    MSCON/XSEL用 CB-ST-REU010 2-403, 8-288,  
8-304

  外部機器通信ケーブル CB-RCA-SIO050

2-395, 2-403,  
8-117, 8-151,  
8-165, 8-187,  
8-199, 8-212,  
8-226, 8-241

  拡張ユニット用ケーブル CB-RE-CTL□□□ 8-62, 8-69,  
8-127

  ゲートウェイユニット 
⇔ハブユニット間延長ケーブル

CB-RCP6S-RLY□□□ 
-JY1（-RB） 8-152

  ゲートウェイユニット 
⇔ハブユニット間接続ケーブル CB-RCP6S-RLY□□□（-RB） 8-152

  コネクター変換ケーブル
    MSEL用 CB-SEL-SJS002 8-268
    SSEL用 CB-SEL-SJS002 8-253
  コントローラー・アブソバッテリー 

ユニット間接続ケーブル
    ACON-CB用 CB-APSEP-AB005 8-199
    PCON-CB/CFB用 CB-APSEP-AB005 8-165
  コントローラー接続ケーブル 

（プログラムコントローラー用） CB-SEL26H-LBS005 8-31, 8-324

  コントローラー接続ケーブル 
（ポジションコントローラー用） CB-CON-LB005 8-31, 8-324

  パソコン接続用通信ケーブル

    IA-101-X-MW用 CB-ST-E1MW050（-EB）
5-692, 8-253,  
8-268, 8-289,  
8-305, 8-306

    IA-101-XA-MW用 CB-ST-A2MW050（-EB） 5-692, 8-289,  
8-305

  パルス列制御用ケーブル CB-SC-PIOS□□□ 8-230

  ブレーキケーブル
CB-IXA-BK□□□-1 5-858, 8-310
CB-IXA-BK□□□-2 5-858, 8-310
CB-IXA-BK□□□-3 5-858, 8-310

  ブレーキボックス付属ケーブル CB-LDC-CTL□□□-JY 8-234, 8-243
  変換ケーブル CB-CAN-AJ002 8-128
  モーター（ロボット）ケーブル

    SCON用

CB-RCC-MA□□□（-RB） 8-227, 8-242
CB-RCS3-MA□□□（-RB） 8-228, 8-243
CB-X-MA□□□ 8-228
CB-XEU-MA□□□ 8-230
CB-XMC-MA□□□ 8-227

    SSEL用

CB-RCC-MA□□□（-RB） 8-255
CB-X-MA□□□ 8-255
CB-XEU-MA□□□ 8-256
CB-XMC-MA□□□ 8-255

    XSEL用

CB-RCC-MA□□□（-RB） 8-308
CB-X-MA□□□ 8-308
CB-XEU-MA□□□ 8-310
CB-XMC-MA□□□ 8-308

  モーター・エンコーダー一体型 
（ロボット）ケーブル

    ACON-CB/DCON-CB用
CB-APSEP-MPA□□□ 8-201, 8-213
CB-ASEP2-MPA□□□ 8-201, 8-213
CB-CAN-MPA□□□（-RB） 8-201, 8-213

    MSEL用

CB-APSEP-MPA□□□ 8-270
CB-CA-MPA□□□（-RB） 8-270
CB-CAN-MPA□□□（-RB） 8-269
CB-PAC-PIO□□□ 8-271
CB-PSEP-MPA□□□ 8-270
CB-RPSEP-MPA□□□ 8-270

内　容 型　式 掲載頁

    PCON-CB/CFB用

CB-APSEP-MPA□□□ 8-167
CB-CA-MPA□□□（-RB） 8-167
CB-CAN-MPA□□□（-RB） 8-166
CB-CFA-MPA□□□（-RB） 8-167
CB-CFA2-MPA□□□（-RB） 8-167
CB-CFA3-MPA□□□（-RB） 8-166
CB-PSEP-MPA□□□ 8-168
CB-RPSEP-MPA□□□ 8-168

    RCON用

CB-ASEP2-MPA□□□ 8-124
CB-CFA-MPA□□□（-RB） 8-124
CB-PSEP-MPA□□□ 8-124
CB-RCAPC-MPA□□□（-RB） 8-123
CB-RPSEP-MPA□□□ 8-124

  ユーザーケーブル CB-IXP-USR□□□-AS 5-859
CB-IXP-USR□□□-CS 5-859

  ロードセル配線付エンコーダーケーブル CB-RCS2-PLLA010 8-234
ケーブル（エア継手）勝手違い CVR 6-298

ケーブル型式一覧表
1-109, 3-743,  
4-577, 6-307,  

7-687

ケーブル固定金具
FST 2-377
TST 2-388

ケーブル取り出し方向

A0 6-297, 7-395,  
7-678

A1
3-655, 4-557,  
5-569, 6-297,  
7-395, 7-678

A1E/A1S/A3E/A3S 3-655, 5-569,  
7-395

A2 4-557, 6-297,  
7-678

A3
3-655, 4-557,  
5-569, 6-297,  

7-678
AT 7-678

CJB/CJL/CJR/CJT

3-656, 4-557,  
5-570, 6-83,  

6-298, 7-395,  
7-678

CJBB/CJBS/CJLB/CJLS/ 
CJRB/CJRS/CJTB/CJTS 6-298

CJO 3-656, 4-557
MLE/MLS/MRE/MRS 3-658

ケーブルベアオプション

  拡張ケーブルベア ET1/ET2/ET3/ET4/ 
ET5/ET6/ET7/ET8 3-656

  標準ケーブルベア
CT1 3-656
CT2/CT3/CT4 3-656, 3-741
CT5/CT6 3-741

  ユーザーケーブルベア（Sタイプ） US1/US2/US3/US4/ 
US5/US6 3-741, 3-742

減速度
1-13, 3-47,  
4-51, 5-49,  
6-31, 7-53

原点 1-367

原点確認センサー
HS 3-657, 4-565,  

7-684

HSL/HSR 3-657, 4-565,  
7-397

原点逆仕様 NM

2-384, 3-658,  
4-569, 5-571,  
5-688, 6-302,  
7-398, 7-686

原点復帰 1-367

原点リミットスイッチ（反対側取付け） LL 3-657, 5-571,  
7-398

原点リミットスイッチ（標準） L
3-657, 3-742,  
5-571, 6-300,  

7-398

こ
コイル 1-367
高加減速対応 HA 3-657, 4-565
高可搬質量設定 HLA 3-657

交換用ステンレスシート ST-□

1-160, 1-164,  
1-172, 1-174,  
1-176, 1-180,  
1-184, 1-205,  
1-213, 1-215,  
1-218, 1-225,  

1-227

交換用バッテリー

AB-5

8-199, 8-226,  
8-241, 8-253,  
8-287, 8-288,  

8-304

AB-7
8-120, 8-165,  
8-199, 8-268,  

8-321
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内　容 型　式 掲載頁

高精度仕様 HPR 3-657, 7-397

小型コネクター仕様 CNS 4-557, 7-396,  
7-678

コネクターケーブル取出し方向変更
K1/K3 4-566, 7-398,  

7-684
K2 4-566

コネクター変換ケーブル

  MSEL/MCON用 CB-SEL-SJS002
8-136, 8-253,  
8-268, 8-323,  

8-320

  SSEL用 CB-SEL-SJS002
8-136, 8-253,  
8-268, 8-323,  

8-320

ゴムカバー取付け

GRS-RCH-M 6-302
GRS-RCH-S 6-302
GRS-RSL-M 6-302
GRS-RSL-S 6-302
RCH/RSL 6-302

コンデンサー 1-367
コントローラー 8-7
コントローラー内蔵ロボシリンダー RCP6S 8-139
コントローラーリンクケーブル CB-RCB-CTL002 8-287
CompoNet CN 8-17

さ
サーボ制御 1-367
サーボプレス 6-37
サーボモーター 1-367
サイクルタイム 1-367
サイクルタイム計算ソフト 1-333
サイドスロット取付け仕様 SLTO/SLT 5-688
差動ラインドライバー 1-367
サポート体制 1-459
三相交流 1-367

し
G 1-363

CE対応 CE
3-655, 4-557,  
6-83, 6-298,  
7-395, 7-678

CEマーキング海外規格 1-351
シーケンス制御 1-381
CCW 1-363
CC-Link CC 8-17
CC-Link IE FIeld CIE 8-17
CW 1-363
CT効果 1-363
CP制御 1-363
シールド線 1-367
軸先端Dカット仕様（右面） DCR 6-298
軸先端Dカット仕様（左面） DCL 6-298
軸先端Dカット仕様（前面） DCT 6-298
軸先端Dカット仕様（背面） DCB 6-298
自己保持回路 1-387
システムメモリーバックアップバッテリー

  SSEL用 AB-5-CS 8-226, 8-241,  
8-253

指定グリース塗布仕様

G1 2-381, 3-657,  
4-565, 7-684

G3/G4 3-657, 4-565,  
7-397, 7-684

G5 2-381
シミュレーションソフト 8-332
ジャバラ 1-367

シャフトアダプター
RCP2-SA-□ 6-303, 7-399,  

7-689

SA 2-386, 6-303,  
7-399, 7-688

シャフトブラケット
RCP2-SB-□ 6-304, 7-399,  

7-400, 7-689

SB 6-304, 7-399,  
7-689

寿命
1-17, 3-51,  
4-55, 5-53,  
6-35, 7-57

ジョイントケーブル仕様 JY 7-397

省電力対応 LA 3-657, 4-566,  
7-398, 7-685

ジョグ送り 1-367
食品用グリース指定 GE 7-684
シリアル通信 1-368
シンクロ動作時スレーブ軸指定 S 3-658, 7-398
シンクロ動作時マスター軸指定 LM/LLM 3-658, 7-398
真直度高精度仕様 ST 3-661, 7-400

内　容 型　式 掲載頁

す
垂直・回転一体型 6-261

垂直設置
1-17, 3-51,  
4-55, 5-53,  
6-35, 7-57

スイッチ 1-368

スカラロボット 5-743, 7-60,  
7-406

スクレーパー 1-368
SC 4-572

ステー（IXA用）
IXA-SST-ZW-1/2 5-857
IXA-TST-ZW-1/2 5-857

ステッピングモーター 1-368
ステンレスシート 1-368
ストッパシリンダー 6-261
ストラップ STR-1 8-323, 8-321
ストローク 1-368
スパイラルコード SIC-1 8-323, 8-321

すべりねじ
1-14, 3-48,  
4-52, 5-50,  
6-32, 7-54

スライダースペーサー

RCA-SS-SA4 3-660, 7-400
RCP6-SS-GRST7 6-304
RCP6-SS-SA□ 3-660
RCS4-SS-SA□ 3-660

SS 2-387, 3-660,  
6-304, 7-400

スライダータイプ 3-53
スライダー部ローラー仕様 SR 3-659, 5-572
スラスト荷重 1-368

せ
生産中止機種と後継機種 1-449
整定時間 1-368

静的許容モーメント
1-16, 1-243,  
1-368, 3-50,  
4-54, 5-52,  
6-34, 7-56

ZR軸位置変更オプション FZ 5-687
ZRユニット 6-261
Z相 1-364
SEL言語 1-364
SELプログラム支援サービスFAXシート 1-465

センサー

GRS-S1N-M 6-302
GRS-S1N-S 6-302
GRS-S1P-M 6-302
GRS-S1P-S 6-302
GRS-S2N-M 6-302
GRS-S2N-S 6-302
GRS-S2P-M 6-302
GRS-S2P-S 6-302
S1N/S2N/S1P/S2P 6-302

先端アダプター（キー溝）
KFA 4-566, 7-685
RCP6-KFA-RRA□ 4-566
RCP6W-KFA-RRA□ 7-684

先端アダプター（フランジ）

EC-FFA-RR□ 2-375

FFA 2-375, 4-558,  
7-679

RCP6-FFA-RRA□ 4-558
RCP6W-FFA-RRA□ 7-679

先端アダプター（雌ねじ）

EC-NFA-□ 2-382

NFA 2-382, 4-567,  
7-685

RCP6-NFA-□ 4-567, 4-568
RCP6W-NFA-□ 7-685, 7-686

そ
操作部脱着可能仕様 OS 5-688

速度
1-13, 3-47,  
4-51, 5-49,  
6-31, 7-53

ソフトウェアリミット 1-368
ソレノイドバルブセット IXA-SVP-1 5-857

た
ダイオード 1-368
タイマー 1-369
タイマー回路 1-389
タクトタイム 1-369

タッチパネルティーチングボックス
TB-02-□ 5-692, 8-317
TB-03-□ 2-433, 8-317

脱調 1-369
多点I/Oボード IA-IO-3204-NP/PN 8-287
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内　容 型　式 掲載頁

ダブルガイドブロック DB 4-558
ダブルスライダー 1-369
ダブルスライダー仕様 W 3-661, 7-401
  ターミナルユニット RCON-GW-TR 8-84, 8-107

ダミープラグ

DP-2 5-692, 8-288,  
8-304

DP-4S 8-120, 8-254,  
8-268

DP-5 8-165, 8-199,  
8-226, 8-241

単軸アクチュエーター 3-53, 4-57,  
4-389

単相交流 1-369

ち
力制御機能 1-270
中間サポート機構 1-369
直接数値指定制御 1-369
直交ロボット 5-55

つ
追加スイッチ 5-689
通信ケーブル（XSEL用） CB-RCB-SIO050 8-287

吊り金具 EB 2-374, 3-656,  
3-742, 7-388

て
DC24V電源 PSA-24/24L 8-313

Tスロットナットバー
NTB/NTBL/NTBR 4-569, 7-687
RCP6-NTB-□ 4-569, 4-570
RCP6W-NTB-□ 7-687, 7-688

ティーチング 1-369

ティーチングボックス
TB-02-□ 5-692, 8-317
TB-03-□ 2-433, 8-317

TTA支柱追加オプション AP 5-687

TB-02 プログラムコントローラー 
接続用ケーブル

CB-SEL-SJS002
8-136, 8-253,  
8-268, 8-323,  

8-320
CB-TB1-X002 8-323

TB-02 ポジションコントローラー 
接続用ケーブル CB-TB1-C002 2-441, 8-323

TB-02 ポジションコントローラー用 
TPアダプター接続用ケーブル CB-TB1-GC002 8-323

TB-02用TPアダプター接続ケーブル
  コントローラー接続ケーブル 

（プログラムコントローラー用） CB-SEL26H-LBS005 8-324

  コントローラー接続ケーブル 
（ポジションコントローラー用） CB-CON-LB005 8-31, 8-324

TPアダプター（プログラムコントローラー用） IA-LB-TGS 8-31, 8-324
TPアダプター（ポジションコントローラー用） RCB-LB-TGS 8-31, 8-324
定格推力 1-369
定格トルク 1-369
ディスペンサー 1-369
データ設定器 TB-03-□ 2-433, 8-317

テーブルアダプター
RCP2-TA-□ 6-305, 7-401,  

7-690

TA 2-387, 6-305,  
7-400, 7-690

テーブルタイプ 4-389
テーブルトップロボット 5-581
テーブル取付け方向 GT2/GT3/GT4 2-80, 2-381
デジタルスピコン取付け方向 DL/DR 2-374
DeviceNet DV 8-17

デューティー
1-14, 1-369,  
1-280, 3-48,  
4-52, 5-50,  
6-32, 7-54

電源2系統仕様 TMD2 2-387

電源ユニット（200V電源ユニット） RCON-PS2-3 8-84, 8-86,  
8-104

電磁弁タイプ 1-369

テンションワイヤ WR-□ 1-184, 1-226,  
1-228

天吊り取付け仕様 CIM 3-655

と

動的許容モーメント
1-16, 1-243,  
1-370, 3-50,  
4-54, 5-52,  
6-34, 7-56

特別仕様品 1-335
突入電流 1-370
ドライバー停止機能用I/Oケーブル CB-SC-STO□□□ 8-230, 8-244
ドライバーユニット（R-unit用）

内　容 型　式 掲載頁

  24Vドライバーユニット

RCON-PC-1
8-66, 8-73,  
8-84, 8-86,  

8-103

RCON-PC-2
8-66, 8-73,  
8-84, 8-86,  

8-103

RCON-PCF-1 8-66, 8-84,  
8-86, 8-103

RCON-AC-1
8-68, 8-70,  
8-73, 8-84,  
8-86, 8-103

RCON-AC-2
8-63, 8-66,  
8-84, 8-86,  

8-103

RCON-DC-1
8-63, 8-66,  
8-84, 8-86,  

8-103

RCON-DC-2 8-84, 8-86,  
8-103

  200Vドライバーユニット RCON-SC-1

8-35, 8-62,  
8-66, 8-69,  
8-73, 8-84,  
8-86, 8-104

トラニオン金具
RCA-TRF-□ 4-573
RCA-TRR-□ 4-573
TRF/TRR 4-573

トラブルシューティング 8-318
トランジスタ 1-370
トランス 1-370

取付け姿勢
1-15, 1-261,  
3-49, 4-53,  
5-51, 6-33,  

7-55

な

ナックルジョイント

EC-NJ-RR□ 2-383
NJ 4-568
RCA-NJ-RA□ 4-569
RCP6-NJ-RRA□R 4-568, 4-569

ナックルジョイント＋揺動受け金具
EC-NJPB-RR□ 2-384
NJPB 2-384

に
N（ニュートン） 1-363
N・ｍ（ニュートンメートル） 1-364

ね
ネットワーク対応 8-17

の
ノイズ 1-370
ノイズフィルター 1-370

  SCON用 NF2010A-UP 8-218, 8-234,  
8-246

  SSEL用 NF2010A-UP 8-218, 8-234,  
8-246

  XSEL用
NBH-20-432 8-277, 8-297,  

8-298

TAC-20-683 8-277, 8-297,  
8-298

は
配線カラー付き WCS 6-306

背面取付けプレート
RCA-RP-RA□ 4-572
RP 3-658, 4-572

パソコン接続用通信ケーブル

  IA-101-X-MW用 CB-ST-E1MW050（-EB）
5-692, 8-253,  
8-268, 8-289,  

8-305
パソコン専用ティーチングソフト

  RCON用 IA-OS 8-57, 8-151,  
8-117

  SSEL用
IA-101-X-USBS 8-253, 8-268
IA-101-X-MW-JS 8-253, 8-268

  TTA用 IA-101-TTA-USB 5-692

  XSEL用

IA-101-N 8-118, 8-134,  
8-289, 8-306

IA-101-X-MW
5-692, 8-118,  
8-253, 8-289,  

8-305

IA-101-X-USBMW 5-692, 8-287,  
8-289, 8-306

IA-101-XA-MW 5-692, 8-135,  
8-289, 8-305

バックアップメモリー 1-370
バックラッシ 1-370
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内　容 型　式 掲載頁

バッテリー
  アブソデータ保存用バッテリー

    スカラ用
AB-3 7-402
AB-6 7-402

   アブソデータ保存用バッテリー 
（ケース付き） AB-5-CS3 8-241

  アブソデータ保存用バッテリー/ 
交換用バッテリー/ 
システムメモリーバックアップバッテリー

AB-5

8-199, 8-226,  
8-241, 8-253,  
8-287, 8-288,  

8-304
  アブソデータ保存用バッテリー/ 

システムメモリーバックアップ 
バッテリー（ケース付き）

AB-5-CS 8-226, 8-241,  
8-253

  交換用バッテリー AB-7
8-120, 8-165,  
8-199, 8-268,  

8-321
バッテリーレスアブソリュートエンコーダー 1-21, 2-14
バッテリーレスアブソリュート 
エンコーダー仕様 WA 2-388, 5-583,  

5-584, 5-746

バッテリーレスアブソリュートタイプ 
（エンコーダー種類）

1-14, 3-48,  
4-52, 5-50,  
6-32, 7-54

パネルユニット PU-1 8-246
ハブユニット（RCP6用） RCM-P6HUB 8-145
パラメーター 1-370

張出し負荷長
1-16, 1-370,  
3-50, 4-54,  
5-52, 6-34,  

7-56

パルス変換器
AK-04 8-195, 8-218
JM-08 8-218, 8-235

パルスプレス 1-270, 6-9
パルス列制御 1-370
パルス列制御用ケーブル CB-SC-PIOS□□□ 8-230
パワーコン 1-25, 2-15

パワーコンスカラ IXP 1-25, 5-743,  
7-60, 7-398

ハンチング 1-370

ひ
PIO制御 1-397
PNP仕様 PN 2-384, 5-682
PLC 1-364
PLC接続ユニット（RCP6用） RCB-P6PLC 8-146
PTP制御 1-364
非常停止回路 1-370
ビジョンシステム 8-19
ビジョンセンサー 1-370
左横立て取付け仕様 SIL 3-659
ピッチング 1-370

標準荷重係数

1-371
CT1 3-656

CT2/CT3/CT4 3-656, 3-663,  
3-741

CT5/CT6 3-741
標準ケーブルベアなし NT3/NT4 3-658, 3-664

ふ
ファンユニット（R-unit用）

  200Vドライバー用ファンユニット RCON-FUH 8-84, 8-136,  
8-119

  ファンユニット RCON-FU 8-84, 8-136,  
8-119

フィードバック制御 1-252, 1-371

フィールドネットワーク接続用ボード

CC 8-288, 8-304
DV 8-288, 8-304
EC 8-288, 8-304
EP 8-288, 8-304
PR 8-288, 8-304

フィンガーアタッチメント取付けジグ
MJF 6-301
RCP6-MJF-GRST□ 6-301

フート金具

EC-FT-□ 2-377
EC-FTSB 2-378

FT
2-377, 3-656,  
4-562, 6-84,  
7-397, 7-682

FT2/FT4 4-565

RCA-FT-□ 3-656, 4-563,  
7-397

RCP2-FT-□ 4-563
RCP6-FT-□ 4-562, 4-563

RCP6W-FT-□ 7-682, 7-683,  
7-684

RCS2-FT-□ 4-564, 6-85
RCS3-FT-□ 6-84, 6-85
RCS4-FT-□ 4-563

内　容 型　式 掲載頁

フート金具（TTA専用） FT4/FT6 5-687
フートプレート FTP 5-570
負荷率 1-371
フッ素ゴムシール仕様 SLF 2-386
フランジ DDA-FL-□ 6-300, 7-396

フランジ（IXP用）
IXP-FL-1 5-854

IXP-FL-2/3 5-854, 7-402,  
7-692

フランジ（IXA用）

IX-FL-1 5-855, 7-403,  
7-692

IX-FL-4 5-855, 7-403
IXA-PLF-EW-1 5-855
IXA-PLF-RW-1 5-855

フランジ（後）

FLR 4-561
RCA-FL-□ 4-560, 4-561
RCA-FLR-□ 4-561
RCP2-FL-□ 4-560, 4-561

フランジ（前）

EC-FL-□ 2-376

FL
2-376, 4-559,  
6-83, 6-300,  
7-396, 7-680

RCA-FL-□ 4-560, 4-561
RCP2-FL-□ 4-560, 4-561
RCP4-FL-□ 4-560
RCP5-FL-□ 4-560
RCP5W-FL-□ 7-681
RCP6-FL-□ 4-559, 4-560
RCP6W-FL-□ 7-680, 7-681
RCS2-FL-□ 4-560, 4-561

フランジブラケット
FB 6-299, 7-396,  

7-679

RCP2-FB-□ 6-299, 7-396,  
7-679

ブレーキ

  エンド側取出し BE 3-655, 6-297,  
7-395

  左側取出し BL 3-655, 6-297,  
7-395

  標準仕様 B

2-373, 3-655,  
4-557, 5-569,  
5-687, 5-853,  
6-83, 6-297,  
7-395, 7-678

  ブレーキボックス無し BN 4-557, 6-83

  右側取出し BR 3-655, 6-297,  
7-395

ブレーキボックス

1-371
IA-110-DD-4 6-297

RCB-110-RA13-0

1-270, 3-611,  
3-615, 3-631,  
3-635, 4-342,  
5-548, 5-550,  

6-74
フレームグラウンド 1-371
フレキシブルホース 1-371
プログラム支援ツール 8-331
プログラムタイプ 8-15
プロトコル 1-371
PROFINET PRT 8-17
PROFIBUS-DP PR 8-17

へ
ベルト駆動 1-371

変換アダプター

IA-CV-USB 5-692, 8-306
IA-LB-TGS 8-31, 8-324

RCB-CV-USB

8-117, 8-151,  
8-165, 8-187,  
8-199, 8-212,  
8-226, 8-241

RCB-LB-TGS 8-31, 8-324
変換ケーブル CB-CAN-AJ002 8-128
変換ユニット RCM-CV-APCS 8-147

ほ
防塵・防滴仕様 7-405
防錆皮膜処理 MD 3-657

防滴仕様
1-18, 3-52,  
4-56, 5-54,  
6-36, 7-58

ボールねじ 1-250, 1-371

ボール保持機構付ガイド RT 3-659, 5-572,  
7-398, 7-688

保護構造（IP□□） 1-371
保護構造について 1-349
ポジショナータイプ 8-13
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内　容 型　式 掲載頁

保守部品 1-107

本体カバー CO 5-569, 5-687,  
6-298, 7-678

本体精度
1-17, 3-51,  
4-55, 5-53,  
6-35, 7-57

本体前面（反モーター側）組み付け穴 
＝タップ穴仕様 AHT 6-297

本体取付け金具 TTA-FT-□ 5-583, 5-584
本体取付けブラケット（壁掛け仕様） TFL/TFR 7-691
本体取付けブラケット（天吊り仕様） HFL/HFR 7-684

ま
マスターユニット

  SELユニット（RSEL用）

RSEL-G-CC
8-67, 8-86,  
8-89, 8-94,  

8-115

RSEL-G-CC2
8-67, 8-86,  
8-89, 8-94,  

8-115

RSEL-G-CIE
8-67, 8-86,  
8-89, 8-95,  

8-115

RSEL-G-DV
8-67, 8-86,  
8-89, 8-93,  

8-115

RSEL-G-DV2
8-67, 8-86,  
8-89, 8-93,  

8-115

RSEL-G-E
8-67, 8-86,  

8-89, 8-102,  
8-115

RSEL-G-EC
8-67, 8-86,  
8-89, 8-97,  

8-115

RSEL-G-EP
8-67, 8-86,  
8-89, 8-98,  

8-115

RSEL-G-NP
8-67, 8-86,  

8-89, 8-102,  
8-115

RSEL-G-PN
8-67, 8-86,  

8-89, 8-102,  
8-115

RSEL-G-PR
8-67, 8-86,  
8-89, 8-96,  

8-115

RSEL-G-PRT
8-67, 8-86,  
8-89, 8-99,  

8-115

  ゲートウェイユニット（R-unit用）

RCON-GW/GWG-DV
8-60, 8-84,  
8-89, 8-93,  

8-115

RCON-GW/GWG-CC
8-60, 8-84,  
8-89, 8-94,  

8-115

RCON-GW/GWG-CIE
8-60, 8-84,  
8-89, 8-95,  

8-115

RCON-GW/GWG-PR
8-60, 8-84,  
8-89, 8-96,  

8-115

RCON-GW/GWG-EC
8-60, 8-84,  
8-89, 8-97,  

8-115

RCON-GW/GWG-EP
8-60, 8-84,  
8-89, 8-98,  

8-115

RCON-GW/GWG-PRT
8-60, 8-84,  
8-89, 8-99,  

8-115
マルチスライダー 1-371

み
右横立て取付け仕様 SIR 3-659
見積もり・問い合わせFAXシート 1-466

む
無線軸動作対応仕様 WL2 2-388
無線通信仕様 WL 2-388

め
メカエンド 1-372
MECHATROLINK Ⅰ/Ⅱ ML 8-17
MECHATROLINK Ⅲ ML3 8-100
メンテナンス部品概略図／ 
メンテナンス部品型式リスト 1-159

内　容 型　式 掲載頁

も

モーター

1-15, 3-49,  
4-53, 5-51,  
6-33, 7-55

ERC-MU□ 1-212
ERC2-MU□ 1-212
ERC3-MURA□-□-□ 1-212
ERC3-MUSA□-□-□ 1-211
RCA2-MU□ 1-214
RCP3-MU□ 1-209
RCP4-MURA□/MUSA□ 1-176, 1-208
RCS3-MU□ 1-182, 1-218
RCS3CR-MU8□ 1-219, 1-220

モーター（ロボット）ケーブル

  SCON用

CB-RCC-MA□□□（-RB） 8-227, 8-242
CB-X-MA□□□ 8-228
CB-XEU-MA□□□ 8-230
CB-XMC-MA□□□ 8-227

  SSEL用

CB-RCC-MA□□□（-RB） 8-255
CB-X-MA□□□ 8-255
CB-XEU-MA□□□ 8-256
CB-XMC-MA□□□ 8-255

  XSEL用
CB-RCC-MA□□□（-RB） 8-308
CB-X-MA□□□ 8-308
CB-XMC-MA□□□ 8-308

モーター・エンコーダー一体型 
（ロボット）ケーブル

  ACON-CB/DCON-CB用
CB-APSEP-MPA□□□ 8-201, 8-213
CB-ASEP2-MPA□□□ 8-201, 8-213
CB-CAN-MPA□□□（-RB） 8-201, 8-213

  MSEL用

CB-APSEP-MPA□□□ 8-270
CB-CA-MPA□□□（-RB） 8-270
CB-CAN-MPA□□□（-RB） 8-269
CB-PAC-PIO□□□ 8-271
CB-PSEP-MPA□□□ 8-270
CB-RPSEP-MPA□□□ 8-270

  PCON-CB/CFB用

CB-APSEP-MPA□□□ 8-167
CB-CA-MPA□□□（-RB） 8-167
CB-CAN-MPA□□□（-RB） 8-166
CB-CFA-MPA□□□（-RB） 8-167
CB-CFA2-MPA□□□（-RB） 8-167
CB-CFA3-MPA□□□（-RB） 8-166
CB-PSEP-MPA□□□ 8-168
CB-RPSEP-MPA□□□ 8-168

  PCON用

CB-APSEP-MPA□□□ 8-188
CB-CA-MPA□□□（-RB） 8-188
CB-CAN-MPA□□□（-RB） 8-187
CB-PSEP-MPA□□□ 8-188
CB-RPSEP-MPA□□□ 8-188

  RCON用

CB-ASEP2-MPA□□□ 8-124
CB-CFA-MPA□□□（-RB） 8-124
CB-PSEP-MPA□□□ 8-124
CB-RCAPC-MPA□□□（-RB） 8-123
CB-RPSEP-MPA□□□ 8-124

モーター・エンコーダーケーブル
1-18, 1-372,  
3-52, 4-56,  
5-54, 6-36,  

7-58
モーター取付け方向変更 MOB/MOL/MOR/MOT 2-381

モーター折返し方向
ML/MR

2-381, 3-658,  
4-566, 5-688,  
6-85, 6-301,  

7-685

MT 4-566, 6-85,  
6-301, 7-685

モーター折返し方向/ケーブル取出し位置 MT□/MR□/ML□ 4-567, 6-86
モーメント 1-243, 1-372
漏れ電流 1-372

ゆ

USBケーブル CB-SEL-USB030

3-395, 5-692,  
8-117, 8-151,  
8-165, 8-187,  
8-199, 8-212,  
8-226, 8-241,  
8-254, 8-268,  
8-289, 8-306

USB変換アダプター 
（ポジションコントローラー用） RCB-CV-USB

2-395, 8-117,  
8-151, 8-165,  
8-187, 8-199,  
8-212, 8-226,  

8-241
UL規格海外規格 1-352
ユーザーケーブル（IXA用） CB-IXA-USR□□□-CS 5-859

カタログ掲載製品一覧 〈五十音順〉あ
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内　容 型　式 掲載頁

ユーザーケーブルベア（Sタイプ） US1/US2/US3/ 
US4/US5/US6 3-741, 3-742

ユーザーケーブルベア（Mタイプ） UM1/UM2/UM3/ 
UM4/UM5/UM6 3-741, 3-742

ユニット製品
5-5, 5-55,  

5-581, 7-60,  
7-406

よ
ヨーイング 1-372

ら
ラジアル荷重 1-23, 1-372
ラジアルシリンダー 1-23

り
リード 1-372
リニアエンコーダー 1-372
リニアガイド 1-372
リニアサーボタイプ 3-665
リニアモーター 1-372
リレー 1-372
リングコア ESD-R-25 8-276, 8-277

ろ
RoHS指令海外規格 1-351
ロータリータイプ 6-187
ロードセル 1-372
ロードセル付き LCT/LCN 6-85
ローリング 1-372

ロストモーション
1-16, 1-372,  
3-50, 4-54,  
5-52, 6-34,  

7-56
ロッド先端延長仕様 RE 4-572

ロッド先端振れ
1-17, 1-246,  
3-51, 4-55,  
5-53, 6-35,  

7-57
ロッドタイプ 1-17

ロッド不回転精度
1-17, 3-51,  
4-55, 5-53,  
6-35, 7-57

ロボシリンダーゲートウェイSIO用 
接続ユニット
  コントローラーリンクケーブル CB-RCB-CTL002 8-287
  通信ケーブル CB-RCB-SIO050 8-287
ロボットケーブル 1-372

わ
Y軸取付け前後位置変更 F1/F2 5-687
Y軸取付け高さ位置変更 H1/H2 5-688
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HP リンク _製品取り扱い上の注意点 _07-09

お客様の期待に「心」で応える
製品づくりとサービスを

終わりなき進化のためにー。
私たちは変わり続けます。

常に次のステップを見据える姿勢が、無限の可能性を呼ぶ。

心をこめて製品をつくること、それは使いやすさや品質の高さなどお客様の「あったらいいな」を想像し、
応えることに他なりません。
また、そうした製品の魅力は心のこもったサービスがあってはじめて、
お客様の実感や満足へと変わります。
私たちは、このホスピタリティの精神を忘れることなく、
お客様の期待に「心」で応える製品づくりとサービスで、事業の発展に貢献いたします。

株式会社アイエイアイは、ロボットの製造・販売を通じて、
「工場のCO2削減、省エネ、省力化、コスト低減、生産効率アップ、品質向上、エアレス化」など、
さまざまな場面でお客様のご要望にお応えします。

モノづくりの現場を幅広く支えていくために、主に以下の4項目に力を入れ、邁進していきます。

アイエイアイでは常に市場ニーズの先を読み、研究開発への積極的な投資をおこなうことで、
毎年さまざまな商品を市場に送り出しています。2007年8月、従来の尾羽工場に隣接した社屋に

開発部門、本社管理部門等を移転。
開発・生産が一体となった製品開発・量産化を実現し、
より高品質の製品化が可能となりました。
この新本社社屋の窓には私たちのお客様への思いを込め、
「心」という文字をかたどっています。

現場に最適なシステムを提供する、多彩なバリエーション。
2点間動作に特化した「エレシリンダーⓇ」から、より高性能な「ロボシリンダーⓇ・単軸ロボット」「直交・スカラロボット」まで、
お客様の用途にあわせたロボットを多数取り揃えています。

国内外に数多くの拠点を構え、お客様の競争力向上に貢献。
国内は30か所の営業所があり、お客様のご要望にいち早くお応えします。
海外市場も13の国と地域の強固なネットワークで対応しています。

技術、設備、人、環境…そのすべてがモノづくりを動かす。
「充実のサポート体制、広範な採用実績、先進の生産システムによる短納期、揺るぎない高品質」
お客様の革新を支える安心サービスを提供します。

Development

P r od u c t s

Ne two r k

S e r v i c e

開発力

製品力

ネットワーク力

サービス力
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HP リンク _製品取り扱い上の注意点 _10-12

お客様の期待に「心」で応える
製品づくりとサービスを

終わりなき進化のためにー。
私たちは変わり続けます。

常に次のステップを見据える姿勢が、無限の可能性を呼ぶ。

心をこめて製品をつくること、それは使いやすさや品質の高さなどお客様の「あったらいいな」を想像し、
応えることに他なりません。
また、そうした製品の魅力は心のこもったサービスがあってはじめて、
お客様の実感や満足へと変わります。
私たちは、このホスピタリティの精神を忘れることなく、
お客様の期待に「心」で応える製品づくりとサービスで、事業の発展に貢献いたします。

株式会社アイエイアイは、ロボットの製造・販売を通じて、
「工場のCO2削減、省エネ、省力化、コスト低減、生産効率アップ、品質向上、エアレス化」など、
さまざまな場面でお客様のご要望にお応えします。

モノづくりの現場を幅広く支えていくために、主に以下の4項目に力を入れ、邁進していきます。

アイエイアイでは常に市場ニーズの先を読み、研究開発への積極的な投資をおこなうことで、
毎年さまざまな商品を市場に送り出しています。

終わりなき進化のためにー。
私たちは変わり続けます。

株式会社アイエイアイは、ロボットの製造・販売を通じて、
「工場のCO2削減、省エネ、省力化、コスト低減、生産効率アップ、品質向上、エアレス化」など、
さまざまな場面でお客様のご要望にお応えします。

モノづくりの現場を幅広く支えていくために、主に以下の4項目に力を入れ、邁進していきます。

2007年8月、従来の尾羽工場に隣接した社屋に
開発部門、本社管理部門等を移転。
開発・生産が一体となった製品開発・量産化を実現し、
より高品質の製品化が可能となりました。
この新本社社屋の窓には私たちのお客様への思いを込め、
「心」という文字をかたどっています。

現場に最適なシステムを提供する、多彩なバリエーション。
2点間動作に特化した「エレシリンダーⓇ」から、より高性能な「ロボシリンダーⓇ・単軸ロボット」「直交・スカラロボット」まで、
お客様の用途にあわせたロボットを多数取り揃えています。

国内外に数多くの拠点を構え、お客様の競争力向上に貢献。
国内は30か所の営業所があり、お客様のご要望にいち早くお応えします。
海外市場も13の国と地域の強固なネットワークで対応しています。

技術、設備、人、環境…そのすべてがモノづくりを動かす。
「充実のサポート体制、広範な採用実績、先進の生産システムによる短納期、揺るぎない高品質」
お客様の革新を支える安心サービスを提供します。
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1カタログ番号 CJ9001-2A （2021年10月）

時間対応のことです安心とは24

本 　 社

東 京 営 業 所
大 阪 営 業 所
名 古 屋 支 店  
名 古 屋 営 業 所
小 牧 営 業 所
四日市 営 業 所
豊 田 支 店  
新 豊 田 営 業 所
安 城 営 業 所

盛 岡 営 業 所

仙 台 営 業 所
新 潟 営 業 所
宇 都 宮 営 業 所
熊 谷 営 業 所
茨 城 営 業 所
多 摩 営 業 所
甲 府 営 業 所
厚 木 営 業 所
長 野 営 業 所
静 岡 営 業 所
浜 松 営 業 所
金 沢 営 業 所
滋 賀 営 業 所
京 都 営 業 所
兵 庫 営 業 所
岡 山 営 業 所
広 島 営 業 所
松 山 営 業 所
福 岡 営 業 所
大 分 出 張 所
熊 本 営 業 所

424-0103

105-0014
530-0005

460-0008
485-0029
510-0086

471-0034
446-0056

020-0062

980-0011
940-0082
321-0953
360-0847
300-1207
190-0023
400-0031
243-0014
390-0852
424-0103
430-0936
920-0024
524-0033
612-8418
673-0898
700-0973
730-0051
790-0905
812-0013
870-0823
862-0954

〒

〒
〒

〒
〒
〒

〒
〒

〒

〒
〒
〒
〒
〒
〒
〒
〒
〒
〒
〒
〒
〒
〒
〒
〒
〒
〒
〒
〒
〒

TEL 054-364-5105

TEL 03-5419-1601
TEL 06-6479-0331

TEL 052-269-2931
TEL 0568-73-5209
TEL 059-356-2246

TEL 0565-36-5115
TEL 0566-71-1888

TEL 019-623-9700

TEL 022-723-2031
TEL 0258-31-8320
TEL 028-614-3651
TEL 048-530-6555
TEL 029-830-8312
TEL 042-522-9881
TEL 055-230-2626
TEL 046-226-7131
TEL 0263-40-3710
TEL 054-364-6293
TEL 053-459-1780
TEL 076-234-3116
TEL 077-514-2777
TEL 075-693-8211
TEL 078-913-6333
TEL 086-805-2611
TEL 082-544-1750
TEL 089-986-8562
TEL 092-415-4466
TEL 097-543-7745
TEL 096-386-5210

FAX 054-364-2589

FAX 03-3455-5707
FAX 06-6479-0236

FAX 052-269-2933
FAX 0568-73-5219
FAX 059-356-2248

FAX 0565-36-5116
FAX 0566-71-1877

FAX 019-623-9701

FAX 022-723-2032
FAX 0258-31-8321
FAX 028-614-3653
FAX 048-530-6556
FAX 029-830-8313
FAX 042-522-9882
FAX 055-230-2636
FAX 046-226-7133
FAX 0263-40-3715
FAX 054-364-2589
FAX 053-458-1318
FAX 076-234-3107
FAX 077-514-2778
FAX 075-693-8233
FAX 078-913-6339
FAX 086-244-6767
FAX 082-544-1751
FAX 089-986-8563
FAX 092-415-4467
FAX 097-543-7746
FAX 096-386-5112

静岡県静岡市清水区尾羽577-1

東京都港区芝3-24-7　芝エクセージビルディング4F
大阪市北区中之島6-2-40　中之島インテス14F

愛知県名古屋市中区栄5-28-12　名古屋若宮ビル8F
愛知県小牧市中央1-271　大垣共立銀行 小牧支店ビル6F
三重県四日市市諏訪栄町1-12 　朝日生命四日市ビル6F

愛知県豊田市小坂本町1-5-3　朝日生命新豊田ビル4F 
愛知県安城市三河安城町1-9-2　第二東祥ビル3F

岩手県盛岡市長田町6-7　クリエ21ビル7F
秋 田 出 張 所 018-0402〒 TEL 0184-37-3011 FAX 0184-37-3012秋田県にかほ市平沢字行ヒ森2-4

宮城県仙台市青葉区上杉1-6-6　イースタンビル7F
新潟県長岡市千歳3-5-17　センザイビル2F
栃木県宇都宮市東宿郷5-1-16　ルーセントビル3F
埼玉県熊谷市籠原南1-312　あかりビル5F
茨城県牛久市ひたち野東5-3-2　ひたち野うしく池田ビル2F
東京都立川市柴崎町3-14-2　BOSENビル2F
山梨県甲府市丸の内2-12-1　ミサトビル3F
神奈川県厚木市旭町1-10-6　シャンロック石井ビル3F
長野県松本市島立943　ハーモネートビル401
静岡県静岡市清水区尾羽577-1
静岡県浜松市中区大工町125　シャンソン浜松ビル7F
石川県金沢市西念3-1-32　西清ビルA棟2F
滋賀県守山市浮気町300-21　第2小島ビル2F
京都府京都市伏見区竹田向代町12
兵庫県明石市樽屋町8-34　甲南アセット明石第二ビル8F
岡山県岡山市北区下中野311-114　OMOTO-ROOT BLD.101
広島県広島市中区大手町3-1-9　広島鯉城通りビル5F
愛媛県松山市樽味4-9-22　フォーレスト21  1F
福岡県福岡市博多区博多駅東3-13-21　エフビルWING7F
大分県大分市東大道1-11-1　タンネンバウムⅢ 2F
熊本県熊本市中央区神水1-38-33　幸山ビル1F

ロボシリンダ／ロボシリンダー／ROBOCYLINDER／エレシリンダ／エレシリンダー／ELECYLINDER／デジタルスピコン／ラジアルシリンダ／ラジアルシリンダー／RADIAL CYLINDER／
パワーコン／パワーコンスカラは株式会社アイエイアイの登録商標です。

当カタログに記載されている内容は、製品改良のため予告なしに変更することがあります。

USA Headquarter & Western Region (Los Angeles) : 2690 W. 237th Street, Torrance, CA 90505 (800) 736-1712
Midwest Branch Office (Chicago) : 110 E. State Pkwy, Schaumburg, IL 60173 (800) 944-0333
Southeast Branch Office (Atlanta) : 1220 Kennestone Circle, Suite 108, Marietta, GA 30066 (888) 354-9470

825 PhairojKijja Tower 7th FL, Debaratana RD., 
Bangna Nuea, Bangna, Bangkok 10260, Thailand
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