
注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��
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可搬質量表�
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位置決め精度�
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動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�
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650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��
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■�ロボット型式�

SXYt C 105B DRCH3LA1 55 IO 1505 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�
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※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

駆動方式�
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■� 可搬質量表�
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SXYt C 105B 150 DRCH3LA1 55 ZAS 1505 200
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※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�
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注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��
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Z軸基本仕様�

SXYt C 105B 350 QRCH3LA1 55 ZF 3 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�
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※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�
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注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��
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ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105B 350 QRCH3LA1 55 ZFB 3 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�
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450mm�
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■�可搬質量表�
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200 N-φ7　板厚10
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アース端子�
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（ユーザ用）�
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Xストローク�

Ｌ�

K�

M�

N�

Yストローク�

Zストローク�

150�

440�

100�

1�

6�

150

250�

540�

200�

1�

6�

250

350�

640�

100�

2�

8�

350

450�

740�

200�

2�

8�

450

550�

840�

100�

3�

10�

550

150、250、350

650�

940�

200�

3�

10

750�

1040�

100�

4�

12

850�

1140�

200�

4�

12

950�

1240�

100�

5�

14

1050�

1340�

200�

5�

14

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH3、QRCH-3

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��
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�

最高速度�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

50W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

360deg/sec�

0.0012mm/pulse�

3.16sec/pulse�

±0.02mm�

±30sec�

研磨ボールネジリード 10mm�

減速機 1/50�
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ロボット型式�

ZR軸基本仕様�

SXYt C 105B 350 QRCH3LA1 55 ZRF 4 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�
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2kg�

1kg

150mm�

5kg�

4kg�

3kg�

2kg�

1kg

150mm�

250mm�
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450mm�

550mm
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アース端子�
（M4）�
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m

m
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38 184
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.5 2-φ29�

（ユーザ用）�

X軸�

Y軸�

X軸�
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Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH4、QRCH-4

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��
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ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�
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0.0012mm/pulse�
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■� 可搬質量表�

ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105B 150 QRCH3LA1 55 ZRS 4 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
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ク�

ー
�

Z軸ストローク�

150mm�
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Xストローク�

Ｌ�
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Yストローク�
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540�
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X軸�

Y軸�

X軸�

�
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�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH4、QRCH-4

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

駆動方式�

最高速度�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

0.0012mm/pulse�

±0.02mm�
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■� 可搬質量表�

ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105B 150 QRCH3LA1 55 ZS 3 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�
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ー
�
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Xストローク�

Ｌ�

K�

M�

N�

Yストローク�
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X軸�

Y軸�
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X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH3、QRCH-3

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��
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200 N-φ7　板厚10

11
0

φ29�
（ユーザ用）�

37

119.5

アース端子�
（M4）�

L

125 6

70

B

（
28

8）
�

75

A

13
6

83

268

80

17
3

32
2

81

80

158

19
3

14
0±

3
Ｙ

ス
ト

ロ
ー

ク
�

13
6

395±3 Ｘストローク�

178

L＋150

83

Ｙ
ス

ト
ロ

－
ク

＋
42

5

注１�

（50）�

63

75

10
10

1010

B部詳細�

  A部詳細�

32

70

90

11
0�

（
ノ

ッ
ク

間
公

差
±

0.
02

）
�

12
8

8-M6×1.0　深さ10

2-φ6H7　深さ8

5.
5

8.
6

2.5
3.7
2.3

m

m

■�

■�

可搬質量表�

ロボット型式�

SXYt C 105 DRCH3LA1 55 1505 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

A1

ケ�
�
ブ�
ル�
ベ�
ア�

自�
立�
ケ�
�
ブ�
ル�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

ム�
�
ビ�
ン�
グ�

ポ�
�
ル�
タ�
イ�
プ�

ガ�
ン�
ト�
リ�

ダ�
ブ�
ル�
ア�
�
ム�

Ｘ�
軸�

Ｙ�
軸�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

Ｘ�
Ｚ�
タ�
イ�
プ�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
� ー

�

ー
�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

15kg�

14kg�

13kg�

12kg�

11kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

DRCH-1505、QRCH-2

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

Xストローク�

Ｌ�

K�

M�

N�

Yストローク�

150�

608�

100�

2�

8�

150

250�

708�

200�

2�

8�

250

350�

808�

100�

3�

10�

350

450�

908�

200�

3�

10�

450

550�

1008�

100�

4�

12�

550

650�

1108�

200�

4�

12

750�

1208�

100�

5�

14

850�

1308�

200�

5�

14

950�

1408�

100�

6�

16

1050�

1508�

200�

6�

16

A部詳細�

256.
5

11
.5

4-M5×0.870

29
70

4-M6×1.0

200 N-M6×1.0　深さ10

10
0

M×200 K42 66

67 M×200 K 41

200 N-φ7　板厚10

11
0

φ29�
（ユーザ用）�

37

119.5

アース端子�
（M4）�

L

125

116 12

6

70

64

22
0

62

B

（
28

8）
�

75

19
3

14
0±

3
Ｙ

ス
ト

ロ
ー

ク
�

Ｙ
ス

ト
ロ

ー
ク

＋
42

5

13
6

407±3 Ｘストローク�

178

L＋150

83

（
Ｙ

ス
ト

ロ
－

ク
＋

62
5）

�

注１�

（50）�

63

75

10
10

1010

B部詳細�

5.
5

8.
6

2.5
3.7
2.3

m

A

13
6

83

（
42

6）
�

268

80

17
3

32
2

81

90

80

158

m

■�可搬質量表�

A1

ケ�
�
ブ�
ル�
ベ�
ア�

自�
立�
ケ�
�
ブ�
ル�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

ム�
�
ビ�
ン�
グ�

ポ�
�
ル�
タ�
イ�
プ�

ガ�
ン�
ト�
リ�

ダ�
ブ�
ル�
ア�
�
ム�

Ｘ�
軸�

Ｙ�
軸�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

Ｘ�
Ｚ�
タ�
イ�
プ�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
� ー

�

ー
�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

15kg�

14kg�

13kg�

12kg�

11kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

■�ロボット型式�

SXYt C 105 DRCH3LA1 55 IO 1505 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

DRCH-1505、QRCH-2

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

Xストローク�

Ｌ�

K�

M�

N�

Yストローク�

Zストローク�

150�

608�

100�

2�

8�

150

250�

708�

200�

2�

8�

250

350�

808�

100�

3�

10�

350

450�

908�

200�

3�

10�

450

550�

1008�

100�

4�

12�

550

50、100、150

650�

1108�

200�

4�

12

750�

1208�

100�

5�

14

850�

1308�

200�

5�

14

950�

1408�

100�

6�

16

1050�

1508�

200�

6�

16

駆動方式�

動作範囲�

ユニット質量�

最大可搬質量�

エアー�

50、100、150mm�

ZAS150　4kg�

10kg

200 N-M6×1.0　深さ10

10
0

M×200 K42 66

67 M×200 K 41

200 N-φ7　板厚10

11
0

φ29�
（ユーザ用）�

37

119.5

アース端子�
（M4）�

B部詳細�

VIEW A

5.
5

8.
6

2.5
3.7
2.3

m

m

A

L

70

B

（
28

8）
�

（
42

6）
�

75

19
3

14
0±

3
Ｙ

ス
ト

ロ
ー

ク
�

13
6

422.5±3 Ｘストローク�

178

L＋150

Ｙ
ス

ト
ロ

－
ク

＋
42

5

（
Ｙ

ス
ト

ロ
－

ク
＋

62
5）

�

注１�

（50）�

63

75

10
10

1010

48

Zス
ト

ロ
ー

ク
＋

99

125
116

12C

27.5

83 48

13
6

83

268

90

80

17
3

32
2

81

80

158

注1

21
8

81
Zス

トロ
ーク

�

1010

C部詳細�

20 4-M5×0.8　深さ7�
（対面同位置）�

2-M6×1.0
82
34

29

42

4-M5×0.8　深さ7�
（対面同位置）�

10

ケ�
�
ブ�
ル�
ベ�
ア�

自�
立�
ケ�
�
ブ�
ル�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

ム�
�
ビ�
ン�
グ�

ポ�
�
ル�
タ�
イ�
プ�

ガ�
ン�
ト�
リ�

ダ�
ブ�
ル�
ア�
�
ム�

Ｘ�
軸�

Ｙ�
軸�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

Ｘ�
Ｚ�
タ�
イ�
プ�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
� ー

�

ー
�

■�

■�

■� 可搬質量表�

ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105 150 DRCH3LA1 55 ZAS 1505 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

Z軸ストローク�

50～150mm�

10kg�

10kg�

9kg�

8kg�

7kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

A1

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

DRCH-1505、QRCH-2

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

Xストローク�

Ｌ�

K�

M�

N�

Yストローク�

Zストローク�

150�

608�

100�

2�

8�

150

250�

708�

200�

2�

8�

250

350�

808�

100�

3�

10�

350

450�

908�

200�

3�

10�

450

550�

1008�

100�

4�

12�

550

150、250、350

650�

1108�

200�

4�

12

750�

1208�

100�

5�

14

850�

1308�

200�

5�

14

950�

1408�

100�

6�

16

1050�

1508�

200�

6�

16

200 N-M6×1.0　深さ10

10
0

M×200 K42 66

67 M×200 K 41

200 N-φ7　板厚10

11
0

φ29�
（ユーザ用）�

37

119.5

アース端子�
（M4）�

B部詳細�VIEW A

5.
5

8.
6

2.5
3.7
2.3

m

m

A

L

70

B

（
28

8）
�

（
42

6）
�

75

19
3

14
0±

3
Ｙ

ス
ト

ロ
ー

ク
�

13
6

466±3 Ｘストローク�

178

L＋150

Ｙ
ス

ト
ロ

－
ク

＋
42

5

（
Ｙ

ス
ト

ロ
－

ク
＋

62
5）

�

注１�

（50）�

63

75

10
10

1010

C部詳細�

100�
（ノック間公差±0.02）�

7086

4-M5×0.8　深さ12
2-φ5H7　深さ15

110

m

71

20
7

80
125

125

68

83 48

13
6

83

268

80

17
3

32
2

81

80

158

101
71

182

Zス
ト

ロ
ー

ク
＋

38
0

47
.5

C

注1 29
2±

2

5
5

Zス
ト

ロ
ー

ク
�

1010

駆動方式�

最高速度�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

0.0012mm/pulse�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 10mm�

150、250、350mm�

ZF350　8kg�

10kg

A1

ケ�
�
ブ�
ル�
ベ�
ア�

自�
立�
ケ�
�
ブ�
ル�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

ム�
�
ビ�
ン�
グ�

ポ�
�
ル�
タ�
イ�
プ�

ガ�
ン�
ト�
リ�

ダ�
ブ�
ル�
ア�
�
ム�

Ｘ�
軸�

Ｙ�
軸�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

Ｘ�
Ｚ�
タ�
イ�
プ�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
� ー

�

ー
�

■�

■�

ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105 350 QRCH3LA1 55 ZF 3 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�

Z軸ストローク�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

250mm�

8kg�

7kg�

6kg�

5kg�

4kg

350mm�

7kg�

6kg�

5kg�

4kg�

3kg

150mm�

9kg�

8kg�

7kg�

6kg�

5kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

■�可搬質量表�

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH3、QRCH-3

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

駆動方式�

最高速度�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

0.0012mm/pulse�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 10mm�

150、250、350mm�

ZFB350　8kg�

10kg

A1

ケ�
�
ブ�
ル�
ベ�
ア�

自�
立�
ケ�
�
ブ�
ル�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

ム�
�
ビ�
ン�
グ�

ポ�
�
ル�
タ�
イ�
プ�

ガ�
ン�
ト�
リ�

ダ�
ブ�
ル�
ア�
�
ム�

Ｘ�
軸�

Ｙ�
軸�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

Ｘ�
Ｚ�
タ�
イ�
プ�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
� ー

�

ー
�

■�

■�

ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105 350 QRCH3LA1 55 ZFB 3 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�

Z軸ストローク�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

250mm�

8kg�

7kg�

6kg�

5kg�

4kg

350mm�

7kg�

6kg�

5kg�

4kg�

3kg

150mm�

9kg�

8kg�

7kg�

6kg�

5kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

■�可搬質量表�

Xストローク�

Ｌ�

K�

M�

N�

Yストローク�

Zストローク�

150�

608�

100�

2�

8�

150�

150

250�

708�

200�

2�

8�

250�

250

350�

808�

100�

3�

10�

350�

350

450�

908�

200�

3�

10�

450

550�

1008�

100�

4�

12�

550

650�

1108�

200�

4�

12

750�

1208�

100�

5�

14

850�

1308�
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A
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2

5
5
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ト

ロ
ー

ク
�

1010

200 N-M6×1.0　深さ10

10
0

M×200 K42 66

67 M×200 K 41
200 N-φ7　板厚10

11
0

φ29�
（ユーザ用）�

37

119.5

アース端子�
（M4）�

8083

100�
（ノック間公差±0.02）�

7086

4-M5×0.8　深さ12
2-φ5H7　深さ15

110

m

m

m

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH3、QRCH-3

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

50W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

360deg/sec�

0.0012mm/pulse�

3.16sec/pulse�

±0.02mm�

±30sec�

研磨ボールネジリード 10mm�

減速機 1/50�

150、250、350mm�

360deg�

ZRF150　10kg�

6kg
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■�

ロボット型式�

ZR軸基本仕様�

SXYt C 105 350 QRCH3LA1 55 ZRF 4 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�

Z軸ストローク�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

250mm�

4kg�

3kg�

2kg�

1kg

350mm�

3kg�

2kg�

1kg

150mm�

5kg�

4kg�

3kg�

2kg�

1kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

■�可搬質量表�

Xストローク�

Ｌ�

K�

M�

N�

Yストローク�

Zストローク�

150�

608�

100�

2�

8�

150

250�

708�

200�

2�

8�

250

350�

808�

100�

3�

10�

350

450�

908�

200�

3�

10�

450

550�

1008�

100�

4�

12�
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650�

1108�

200�
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14
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�

注１�

（50）�
63

75
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1010
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L

70

A

（
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8）
�

（
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6）
�

75

φ29�
（ユーザ用）�

37119.5

アース端子�
（M4）�

8083

B部詳細�

28 20
φ20h7
φ22

二
面

巾
19

M8X1.25  深さ20

A部詳細�

5.
5

2.5
3.7
2.3

8.
6

m

m

m

125

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH4、QRCH-4

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��
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R軸�

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�
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R軸�

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

60W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

667deg/sec�

0.0012mm/pulse�

5.86sec/pulse�

±0.02mm�

±50sec�

研磨ボールネジリード 10mm�

減速機 1/27�

150mm�

360deg�

ZRS150　5kg�

5kg
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■� 可搬質量表�

ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105 150 QRCH3LA1 55 ZRS 4 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

Z軸ストローク�

150mm�

5kg�

5kg�

5kg�

5kg�

5kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

Xストローク�

Ｌ�

K�

M�

N�

Yストローク�

150�

608�

100�

2�

8�

150

250�

708�
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250
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200�
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200�

5�

14
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1050�
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M×200 K42 66
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＋
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注１�

（50）�
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75
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1010

φ29�
（ユーザ用）�

37119.5

アース端子�
（M4）�

8083

m

m

A部詳細�

5.
5

8.
6

2.5

3.7

2.3

B部詳細�

Ｍ5×0.8　深さ15

二面巾10

φ8h7

φ12

20
6

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH4、QRCH-4

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

Xストローク�

Ｌ�

K�
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N�

Yストローク�
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駆動方式�

最高速度�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

0.0012mm/pulse�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 10mm�

150mm�

ZS150　4.5kg�

5kg
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■� 可搬質量表�

ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105 150 QRCH3LA1 55 ZS 3 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

Z軸ストローク�

150mm�

5kg�

5kg�

5kg�

5kg�

5kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH3、QRCH-3

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

■�

■�

可搬質量表�

ロボット型式�

SXYt C 105B DRCH3LA2 55 1505 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�
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70

B

（
28

8）
�

75

L

A

13
6

268

17
3

32
2

81

80

158

13
6

19
3

14
0±

3
Y

ス
ト

ロ
ー

ク
�

Xストローク�

83

Y
ス

ト
ロ

－
ク

＋
42

5

注１�

75

10
10

1010

258

115±3

（50）�

15
1

66

43

L＋150

m

m

200 N-M6×1.0　深さ10

10
0

M×200 K74 66

99 M×200 K 41

200 N-φ7　板厚10

11
0

38 184

31
.5

2-φ29�
（ユーザ用）�

Xストローク�

Ｌ�

K�

M�

N�

Yストローク�

150�

440�

100�

1�

6�

150

250�

540�

200�

1�

6�

250

350�

640�

100�

2�

8�

350

450�

740�

200�

2�

8�

450

550�

840�

100�

3�

10�

550

650�

940�

200�

3�

10

750�

1040�

100�

4�

12

850�

1140�

200�

4�

12

950�

1240�

100�

5�

14

1050�

1340�

200�

5�

14

B部詳細�

5.
5

8.
6

2.5
3.7
2.3

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

DRCH-1505、QRCH-2

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

■�可搬質量表�

A2

ケ�
�
ブ�
ル�
ベ�
ア�

自�
立�
ケ�
�
ブ�
ル�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

ム�
�
ビ�
ン�
グ�

ポ�
�
ル�
タ�
イ�
プ�

ガ�
ン�
ト�
リ�

ダ�
ブ�
ル�
ア�
�
ム�

Ｘ�
軸�

Ｙ�
軸�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

Ｘ�
Ｚ�
タ�
イ�
プ�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
� ー

�

ー
�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

15kg�

14kg�

13kg�

12kg�

11kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

■�ロボット型式�

SXYt C 105B DRCH3LA2 55 IO 1505 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

200 N-M6×1.0  深さ10

10
0

M×200 K74 66

67 M×200 K 41
200 N-φ7  板厚10

11
0

B部詳細�

5.
5

8.
6

2.5
3.7
2.3

19
3

14
0±

3
Ｙ

ス
ト

ロ
ー

ク
�

13
6

103±3 Ｘストローク�

178

L＋150

Ｙ
ス

ト
ロ

－
ク

＋
42

5

注１�

（50）�43

75

10
10

10

66
15

1

10

（
Ｙ

ス
ト

ロ
－

ク
＋

62
5）

�

116

64
22

0
62

125

83 1248

37

119.5

アース端子�
（M4）�

80 83

L

70

B

（
28

8）
�

75

A

13
6

268

80
17

3 32
2

81

90

80

158

（
42

6）
�

A部詳細�

25

70

70

6.
5

11
.5

4-M5X0.8

4-M6X1.0

29

m

m

38 184

31
.5 2-φ29�

（ユーザ用）�

Xストローク�

Ｌ�

K�

M�

N�

Yストローク�

150�

440�

100�

1�

6�

150

250�

540�

200�

1�

6�

250

350�

640�

100�

2�

8�

350

450�

740�

200�

2�

8�

450

550�

840�

100�

3�

10�

550

650�

940�

200�

3�

10

750�

1040�

100�

4�

12

850�

1140�

200�

4�

12

950�

1240�

100�

5�

14

1050�

1340�

200�

5�

14

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

DRCH-1505、QRCH-2

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

駆動方式�

動作範囲�

ユニット質量�

最大可搬質量�

エアー�

50、100、150mm�

ZAS150　4kg�

10kg

ケ�
�
ブ�
ル�
ベ�
ア�

自�
立�
ケ�
�
ブ�
ル�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

ム�
�
ビ�
ン�
グ�

ポ�
�
ル�
タ�
イ�
プ�

ガ�
ン�
ト�
リ�

ダ�
ブ�
ル�
ア�
�
ム�

Ｘ�
軸�

Ｙ�
軸�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

Ｘ�
Ｚ�
タ�
イ�
プ�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
� ー

�

ー
�

■�

■�

■� 可搬質量表�

ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105B 150 DRCH3LA2 55 ZAS 1505 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

Z軸ストローク�

50～150mm�

10kg�

10kg�

9kg�

8kg�

7kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

A2

Xストローク�

Ｌ�

K�

M�

N�

Yストローク�

Zストローク�

150�

440�

100�

1�

6�

150

250�

540�

200�

1�

6�

250

350�

640�

100�

2�

8�

350

450�

740�

200�

2�

8�

450

550�

840�

100�

3�

10�

550

50、100、150

650�

940�

200�

3�

10

750�

1040�

100�

4�

12

850�

1140�

200�

4�

12

950�

1240�

100�

5�

14

1050�

1340�

200�

5�

14

A部詳細�

20 4-M5×0.8　深さ7�
（対面同位置）�

2-M6×1.0
82
34

29

42

4-M5×0.8　深さ7�
（対面同位置）�

10

L

70

B

（
28

8）
�

75

19
3

14
0±

3
Ｙ

ス
ト

ロ
ー

ク
�

13
6

87.5±3 Ｘストローク�

258

L＋150

Ｙ
ス

ト
ロ

－
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＋
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5
（

Ｙ
ス

ト
ロ

－
ク

＋
62

5）
�

注１�

（50）�43

75

10
10

1010

15
1

66

200 N-M6×1.0  深さ10

10
0

M×200 K74 66

99 M×200 K 41
200 N-φ7  板厚10

11
0

54

Zス
トロ

ーク
＋9

9

125 12
116

A
27.5

83 48

23
7

62

13
6

26890

17
3 32

2

81

80

158

注1

（
25

3）
�

81
Zス

トロ
ーク

�

10 10

80 37 83

アース端子�
（M4）�

119.5

B部詳細�

5.
5

8.
6

2.5
3.7
2.3

m

m

38 184

31
.5 2-φ29�

（ユーザ用）�

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

DRCH-1505、QRCH-2

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

駆動方式�

最高速度�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

0.0012mm/pulse�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 10mm�

150、250、350mm�

ZF350　8kg�

10kg

A2

ケ�
�
ブ�
ル�
ベ�
ア�

自�
立�
ケ�
�
ブ�
ル�

ア�
�
ム�
タ�
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�
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Ｘ�
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�
ス�

Ｘ�
Ｚ�
タ�
イ�
プ�

ー
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ー
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ー
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ー
�

ー
�

ー
�

ー
� ー

�

ー
�

■�

■�

ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105B 350 QRCH3LA2 55 ZF 3 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�

Z軸ストローク�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

250mm�

8kg�

7kg�

6kg�

5kg�

4kg

350mm�

7kg�

6kg�

5kg�

4kg�

3kg

150mm�

9kg�

8kg�

7kg�

6kg�

5kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

■�可搬質量表�

A部詳細�

100�
（ノック間公差±0.02）�

7086

4-M5×0.8　深さ12
2-φ5H7　深さ15

110

B部詳細�

5.
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8.
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3.7
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Ｙ
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＋
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Ｙ
ス

ト
ロ

－
ク

＋
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注１�
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1010

200 N-M6×1.0  深さ10
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0

M×200 K74 66

99 M×200 K 41

200 N-φ7　板厚10
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0
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6
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2
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ト

ロ
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ク
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0

47
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A

注129
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2

5
5

Zス
トロ

ーク
�

10 1071

20
7

80

125

68
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m

m

m

38 184

31
.5 2-φ29（ユーザ用）� 37 119.5

アース端子�
（M4）�

80 83

125

Xストローク�

Ｌ�

K�

M�

N�

Yストローク�

Zストローク�

150�

440�

100�

1�

6�

150

250�

540�

200�

1�

6�

250

350�

640�

100�

2�

8�

350

450�

740�

200�

2�

8�

450

550�

840�

100�

3�

10�

550

150、250、350

650�

940�

200�

3�

10

750�

1040�

100�

4�

12

850�

1140�

200�

4�

12

950�

1240�

100�

5�

14

1050�

1340�

200�

5�

14

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH3、QRCH-3

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

駆動方式�

最高速度�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

0.0012mm/pulse�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 10mm�

150、250、350mm�

ZFB350　8kg�

10kg

A2

ケ�
�
ブ�
ル�
ベ�
ア�

自�
立�
ケ�
�
ブ�
ル�
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Ｘ�
軸�

Ｙ�
軸�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

省�
ス�
ペ�
�
ス�
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ー
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ー
�

ー
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�

ー
�

■�

■�

ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105B 350 QRCH3LA2 55 ZFB 3 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�

Z軸ストローク�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

250mm�

8kg�

7kg�

6kg�

5kg�

4kg

350mm�

7kg�

6kg�

5kg�

4kg�

3kg

150mm�

9kg�

8kg�

7kg�

6kg�

5kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

■�可搬質量表�

L

70

B

（
28

8）
�

（
42

6）
�

75

19
3

14
0±

3
Ｙ

ス
ト

ロ
ー

ク
�

13
6
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200 N-M6×1.0  深さ10
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0

M×200 K74 66

99 M×200 K 41
200 N-φ7　板厚10
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0
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B部詳細�

5.
5

2.5
3.7
2.3

8.
6

A部詳細�

100�
（ノック間公差±0.02）�

70 86

4-M5×0.8　深さ12
2-φ5H7　深さ15
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13
6
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2
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119.5

アース端子�
（M4）�

80 83

m

m

m

38 184
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※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��
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ロボット型式�

ZR軸基本仕様�

SXYt C 105B 350 QRCH3LA2 55 ZRF 4 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�
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※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�
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注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��
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ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105B 150 QRCH3LA2 55 ZRS 4 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�
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動作範囲�

�
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最高速度�
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550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��
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※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��
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ブ�
ル�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

ム�
�
ビ�
ン�
グ�

ポ�
�
ル�
タ�
イ�
プ�

ガ�
ン�
ト�
リ�

ダ�
ブ�
ル�
ア�
�
ム�

Ｘ�
軸�

Ｙ�
軸�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

Ｘ�
Ｚ�
タ�
イ�
プ�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
� ー

�

ー
�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

15kg�

14kg�

13kg�

12kg�

11kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

DRCH-1505、QRCH-2

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

Xストローク�

Ｌ�

K�

M�

N�

Yストローク�

150�

608�

100�

2�

8�

150

250�

708�

200�

2�

8�

250

350�

808�

100�

3�

10�

350

450�

908�

200�

3�

10�

450

550�

1008�

100�

4�

12�

550

650�

1108�

200�

4�

12

750�

1208�

100�

5�

14

850�

1308�

200�

5�

14

950�

1408�

100�

6�

16

1050�

1508�

200�

6�

16

A部詳細�

256.
5

11
.5

4-M5×0.870

29
70

4-M6×1.0

200 N-M6×1.0　深さ10

10
0

M×200 K42 66

67 M×200 K 41

200 N-φ7　板厚10

11
0

B部詳細�

5.
5

8.
6

2.5
3.7
2.3

19
3

14
0±

3
Ｙ

ス
ト

ロ
ー

ク
�

13
6

271±3 Ｘストローク�

178

L＋150

83

（
Ｙ

ス
ト

ロ
－

ク
＋

62
5）

�

Ｙ
ス

ト
ロ

－
ク

＋
42

5

注１�

（50）�
63

75

10
10

1010

m

m

L

125
11612

6

70

B

（
28

8）
�

75

64

22
0

62

φ29�
（ユーザ用）�

アース端子�
（M4）�

A

13
6

83

（
42

6）
�

268

90

80

17
3

32
2

81

80

158

37

119.5

■�可搬質量表�

A2

ケ�
�
ブ�
ル�
ベ�
ア�

自�
立�
ケ�
�
ブ�
ル�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

ム�
�
ビ�
ン�
グ�

ポ�
�
ル�
タ�
イ�
プ�

ガ�
ン�
ト�
リ�

ダ�
ブ�
ル�
ア�
�
ム�

Ｘ�
軸�

Ｙ�
軸�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

Ｘ�
Ｚ�
タ�
イ�
プ�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
� ー

�

ー
�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

15kg�

14kg�

13kg�

12kg�

11kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

■�ロボット型式�

SXYt C 105 DRCH3LA2 55 IO 1505 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

DRCH-1505、QRCH-2

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

Xストローク�

Ｌ�

K�

M�

N�

Yストローク�

Zストローク�

150�

608�

100�

2�

8�

150

250�

708�

200�

2�

8�

250

350�

808�

100�

3�

10�

350

450�

908�

200�

3�

10�

450

550�

1008�

100�

4�

12�

550

50、100、150

650�

1108�

200�

4�

12

750�

1208�

100�

5�

14

850�

1308�

200�

5�

14

950�

1408�

100�

6�

16

1050�

1508�

200�

6�

16

200 N-M6×1.0　深さ10

10
0

M×200 K42 66

67 M×200 K 41

200 N-φ7　板厚10

11
0

m

L

70

B

（
28

8）
�

（
42

6）
�

75
19

3
14

0±
3

Ｙ
ス

ト
ロ

ー
ク

�

13
6

255.5±3 Ｘストローク�

178

L＋150

Ｙ
ス

ト
ロ

－
ク

＋
42

5

（
Ｙ

ス
ト

ロ
－

ク
＋

62
5）

�

注１�

（50）�

63

75

10
10

1010

B部詳細�

5.
5

8.
6

2.5
3.7
2.3

m

54

Zス
ト

ロ
ー

ク
＋

99

125
116

12 A

27.5

83 48

A部詳細�

20 4-M5×0.8　深さ7�
（対面同位置）�

2-M6×1.0
82
34

29

42

4-M5×0.8　深さ7�
（対面同位置）�

10

13
6

83

268

90

80

17
3

32
2

81

80

158

注1

21
8

81
Zス

トロ
ーク

�

10 10

37

119.5

アース端子�
（M4）�

φ29�
（ユーザ用）�

駆動方式�

動作範囲�

ユニット質量�

最大可搬質量�

エアー�

50、100、150mm�

ZAS150　4kg�

10kg

ケ�
�
ブ�
ル�
ベ�
ア�

自�
立�
ケ�
�
ブ�
ル�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

ム�
�
ビ�
ン�
グ�

ポ�
�
ル�
タ�
イ�
プ�

ガ�
ン�
ト�
リ�

ダ�
ブ�
ル�
ア�
�
ム�

Ｘ�
軸�

Ｙ�
軸�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

Ｘ�
Ｚ�
タ�
イ�
プ�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
� ー

�

ー
�

■�

■�

■� 可搬質量表�

ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105 150 DRCH3LA2 55 ZAS 1505 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

Z軸ストローク�

50～150mm�

10kg�

10kg�

9kg�

8kg�

7kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

A2

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

DRCH-1505、QRCH-2

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

Xストローク�

Ｌ�

K�

M�

N�

Yストローク�

Zストローク�

150�

608�

100�

2�

8�

150

250�

708�

200�

2�

8�

250

350�

808�

100�

3�

10�

350

450�

908�

200�

3�

10�

450

550�

1008�

100�

4�

12�

550

150、250、350

650�

1108�

200�

4�

12

750�

1208�

100�

5�

14

850�

1308�

200�

5�

14

950�

1408�

100�

6�

16

1050�

1508�

200�

6�

16

200 N-M6×1.0　深さ10

10
0

M×200 K42 66

67 M×200 K 41

200 N-φ7　板厚10

11
0

m

L

70

B

（
28

8）
�

（
42

6）
�

75

19
3

14
0±

3
Ｙ

ス
ト

ロ
ー

ク
�

13
6

212±3 Ｘストローク�

178

L＋150

Ｙ
ス

ト
ロ

－
ク

＋
42

5

（
Ｙ

ス
ト

ロ
－

ク
＋

62
5）

�

注１�

（50）�
63

75

10
10

1010

A部詳細�

100�
（ノック間公差±0.02）�

7086

4-M5×0.8　深さ12
2-φ5H7　深さ15

110

m

m

71

20
7

80

125

125

68

8354

13
6

83

268

80

17
3

32
2

81

80

158

101
71

182

Zス
ト

ロ
ー

ク
＋

38
0

47
.5

A

注129
2±

2

5
5

Zス
ト

ロ
ー

ク
�

10 10
φ29�
（ユーザ用）�

37

119.5

アース端子�
（M4）�

B部詳細�

5.
5

8.
6

2.5
3.7
2.3

駆動方式�

最高速度�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

0.0012mm/pulse�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 10mm�

150、250、350mm�

ZF350　8kg�

10kg

A2

ケ�
�
ブ�
ル�
ベ�
ア�

自�
立�
ケ�
�
ブ�
ル�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

ム�
�
ビ�
ン�
グ�

ポ�
�
ル�
タ�
イ�
プ�

ガ�
ン�
ト�
リ�

ダ�
ブ�
ル�
ア�
�
ム�

Ｘ�
軸�

Ｙ�
軸�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

Ｘ�
Ｚ�
タ�
イ�
プ�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
� ー

�

ー
�

■�

■�

ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105 350 QRCH3LA2 55 ZF 3 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�

Z軸ストローク�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

250mm�

8kg�

7kg�

6kg�

5kg�

4kg

350mm�

7kg�

6kg�

5kg�

4kg�

3kg

150mm�

9kg�

8kg�

7kg�

6kg�

5kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

■�可搬質量表�

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH3、QRCH-3

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

駆動方式�

最高速度�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

0.0012mm/pulse�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 10mm�

150、250、350mm�

ZFB350　8kg�

10kg

A2

ケ�
�
ブ�
ル�
ベ�
ア�

自�
立�
ケ�
�
ブ�
ル�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

ム�
�
ビ�
ン�
グ�

ポ�
�
ル�
タ�
イ�
プ�

ガ�
ン�
ト�
リ�

ダ�
ブ�
ル�
ア�
�
ム�

Ｘ�
軸�

Ｙ�
軸�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

Ｘ�
Ｚ�
タ�
イ�
プ�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
� ー

�

ー
�

■�

■�

ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105 350 QRCH3LA2 55 ZFB 3 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�

Z軸ストローク�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

250mm�

8kg�

7kg�

6kg�

5kg�

4kg

350mm�

7kg�

6kg�

5kg�

4kg�

3kg

150mm�

9kg�

8kg�

7kg�

6kg�

5kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

■�可搬質量表�

Xストローク�

Ｌ�

K�

M�

N�

Yストローク�

Zストローク�

150�

608�

100�

2�

8�

150�

150

250�

708�

200�

2�

8�

250�

250

350�

808�

100�

3�

10�

350�

350

450�

908�

200�

3�

10�

450

550�

1008�

100�

4�

12�

550

650�

1108�

200�

4�

12

750�

1208�

100�

5�

14

850�

1308�

200�

5�

14

950�

1408�

100�

6�

16

1050�

1508�

200�

6�

16

B部詳細�

5.
5

2.5
3.7
2.3

8.
6

A部詳細�

71

18
2

80

125

68
8354

13
6

268

17
3

32
2

81

80

158

8380
37

101

Zス
ト

ロ
ー

ク
＋

23
7

47
.5

A
注1

14
9±

2

5
5

Zス
ト

ロ
ー

ク
�

10 10

φ29�
（ユーザ用）�

119.5

アース端子�
（M4）�

L

70

B

（
28

8）
�

（
40

1）
�

75

L＋150

14
0±

3
Ｙ

ス
ト

ロ
ー

ク
�

13
6

212±3 Ｘストローク�

178

Ｙ
ス

ト
ロ

－
ク

＋
42

5
19

3

（
Ｙ

ス
ト

ロ
－

ク
＋

62
5）

�

注１�

（50）�
63

75

10

71
18

2

10
10

10

200 N-M6×1.0  深さ10

10
0

M×200 K42 66

67 M×200 K 41
200 N-φ7　板厚10

11
0

100�
（ノック間公差±0.02）�

7086

4-M5×0.8　深さ12
2-φ5H7　深さ15
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m

m
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X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH3、QRCH-3

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��
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Z軸�
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R軸�
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R軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

50W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

360deg/sec�

0.0012mm/pulse�

3.16sec/pulse�

±0.02mm�

±30sec�

研磨ボールネジリード 10mm�

減速機 1/50�

150、250、350mm�

360deg�

ZRF150　10kg�

6kg
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■�

■�

ロボット型式�

ZR軸基本仕様�

SXYt C 105 350 QRCH3LA2 55 ZRF 4 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�

Z軸ストローク�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

250mm�

4kg�

3kg�

2kg�

1kg

350mm�

3kg�

2kg�

1kg

150mm�

5kg�

4kg�

3kg�

2kg�

1kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

■�可搬質量表�

Xストローク�

Ｌ�

K�

M�

N�

Yストローク�

Zストローク�

150�

608�

100�

2�

8�

150

250�

708�

200�

2�

8�

250

350�

808�

100�

3�

10�

350

450�

908�

200�

3�

10�

450

550�

1008�

100�

4�

12�

550

150、250、350

650�

1108�

200�

4�

12

750�

1208�

100�

5�

14

850�

1308�

200�
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950�

1408�
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16
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1508�
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ロ
ー

ク
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5
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5
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M×200 K42 66

67 M×200 K 41
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ク
�
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159.5±3 Ｘストローク�
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＋
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�

注１�

（50）�
63

75
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1010
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3
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L

70

A

（
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8）
�

（
42

6）
�

75

φ29�
（ユーザ用）�

119.5

アース端子�
（M4）�

838037

B部詳細�

28 20

φ20h7
φ22

二
面

巾
19

M8X1.25  深さ20

A部詳細�

5.
5

2.5
3.7
2.3

8.
6

m

m

m
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X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH4、QRCH-4

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��
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R軸�
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Z軸�
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R軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

60W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

667deg/sec�

0.0012mm/pulse�

5.86sec/pulse�

±0.02mm�

±50sec�

研磨ボールネジリード 10mm�

減速機 1/27�
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360deg�

ZRS150　5kg�
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■� 可搬質量表�

ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105 150 QRCH3LA2 55 ZRS 4 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

Z軸ストローク�

150mm�

5kg�

5kg�

5kg�

5kg�

5kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

Xストローク�

Ｌ�

K�

M�

N�

Yストローク�

150�

608�

100�

2�

8�

150

250�

708�

200�

2�

8�

250

350�

808�

100�

3�

10�

350

450�

908�

200�

3�

10�

450

550�

1008�

100�

4�

12�

550

650�

1108�

200�

4�

12

750�

1208�

100�

5�

14

850�

1308�

200�

5�

14

950�

1408�

100�

6�

16

1050�

1508�
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6�

16
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Ｙ
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（
Ｙ

ス
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ロ
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ク
＋
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�

注１�

（50）�
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10

φ29�
（ユーザ用）�

119.5

アース端子�
（M4）�

m

m

A部詳細�

5.
5

8.
6

2.5

3.7

2.3

B部詳細�

Ｍ5×0.8　深さ15

二面巾10

φ8h7

φ12

20
6

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH4、QRCH-4

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

Xストローク�

Ｌ�
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Yストローク�
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φ29�
（ユーザ用）�

アース端子�
（M4）�

駆動方式�

最高速度�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

0.0012mm/pulse�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 10mm�

150mm�

ZS150　4.5kg�

5kg
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■�

■� 可搬質量表�

ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105 150 QRCH3LA2 55 ZS 3 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

Z軸ストローク�

150mm�

5kg�

5kg�

5kg�

5kg�

5kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH3、QRCH-3

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



■�

■�

可搬質量表�

ロボット型式�

SXYt C 105B DRCH3LA3 55 1505 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�
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5�

14

注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

DRCH-1505、QRCH-2

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

■�可搬質量表�

A3

ケ�
�
ブ�
ル�
ベ�
ア�

自�
立�
ケ�
�
ブ�
ル�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

ム�
�
ビ�
ン�
グ�

ポ�
�
ル�
タ�
イ�
プ�

ガ�
ン�
ト�
リ�

ダ�
ブ�
ル�
ア�
�
ム�

Ｘ�
軸�

Ｙ�
軸�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

Ｘ�
Ｚ�
タ�
イ�
プ�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
� ー

�

ー
�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

15kg�

14kg�

13kg�

12kg�

11kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

■�ロボット型式�

SXYt C 105B DRCH3LA3 55 IO 1505 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

B部詳細�

5.
5

8.
6

2.5
3.7
2.3

A部詳細�

25

70

70

6.
5

11
.5

4-M5X0.8

4-M6X1.0

29

70

B

（
28

8）
�

75

L

A

13
6

83

26890

80
17

3
32

2

81

80

158

アース端子�
（M4）�

119.5 37

（
42

6）
�

116

64
22

0
62

125

83 1248

m

m

38184

31
.52-φ29�

（ユーザ用）�

200N-M6×1.0  深さ10

10
0

M×200K 7466

99M×200K41

200N-φ7  板厚10

11
0

Xストローク�

Ｌ�

K�

M�

N�

Yストローク�

150�

440�

100�

1�

6�

150

250�

540�

200�

1�

6�

250

350�

640�

100�

2�

8�

350

450�

740�

200�

2�

8�

450

550�

840�

100�

3�

10�

550

650�

940�

200�

3�

10

750�

1040�

100�

4�

12

850�

1140�

200�

4�

12

950�

1240�

100�

5�

14

1050�

1340�

200�

5�

14

13
6

19
3

14
0±

3
Ｙ

ス
ト

ロ
ー

ク
�

Xストローク�

Y
ス

ト
ロ

－
ク

＋
42

5
（

Y
ス

ト
ロ

－
ク

＋
62

5）
�

注１�

75

10
10

10 10

258

239±3

(50)

15
1

66

43

L+150

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

DRCH-1505、QRCH-2

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

駆動方式�

動作範囲�

ユニット質量�

最大可搬質量�

エアー�

50、100、150mm�

ZAS150　4kg�

10kg

ケ�
�
ブ�
ル�
ベ�
ア�

自�
立�
ケ�
�
ブ�
ル�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

ム�
�
ビ�
ン�
グ�

ポ�
�
ル�
タ�
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ガ�
ン�
ト�
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�
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Ｘ�
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Ｙ�
軸�
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�
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タ�
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省�
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�
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プ�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
� ー

�

ー
�

■�

■�

■� 可搬質量表�

ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105B 150 DRCH3LA3 55 ZAS 1505 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

Z軸ストローク�

50～150mm�

10kg�

10kg�

9kg�

8kg�

7kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

A3

Xストローク�

Ｌ�

K�

M�

N�

Yストローク�

Zストローク�

150�

440�

100�

1�

6�

150

250�

540�

200�

1�

6�

250

350�

640�

100�

2�

8�

350

450�

740�

200�

2�

8�

450

550�

840�

100�

3�

10�

550

50、100、150

650�

940�

200�

3�

10

750�

1040�

100�

4�

12

850�

1140�

200�

4�

12

950�

1240�

100�

5�

14

1050�

1340�

200�

5�

14

A部詳細�

20 4-M5×0.8　深さ7�
（対面同位置）�

2-M6×1.0
82
34

29

42

4-M5×0.8　深さ7�
（対面同位置）�

10

B部詳細�

5.
5

8.
6

2.5
3.7
2.3

L

70

B

（
28

8）
�

75

19
3

14
0±

3
Ｙ

ス
ト

ロ
ー

ク
�

13
6

254.5±3Ｘストローク�

258

L＋150

Ｙ
ス

ト
ロ

－
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＋
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5
（

Ｙ
ス

ト
ロ

－
ク

＋
62

5）
�

注１�

（50）� 43

75

10
10

10 10

15
1

66

54

Zス
トロ

ーク
＋9

9

125 12
116

A
27.5

83 48

23
7

62

13
6

83

268
90

80

17
3 32

2

81

80

158

注1

アース端子�
（M4）�

（
25

3）
�

81
Zス

トロ
ーク

�

1010 119.5

200N-M6×1.0  深さ10

10
0

M×200K 7466

99M×200K41
200N-φ7  板厚10

11
0

m

m

38184

31
.52-φ29�

（ユーザ用）�

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

DRCH-1505、QRCH-2

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

駆動方式�

最高速度�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

0.0012mm/pulse�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 10mm�

150、250、350mm�

ZF350　8kg�

10kg

A3

ケ�
�
ブ�
ル�
ベ�
ア�

自�
立�
ケ�
�
ブ�
ル�
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�
ム�
タ�
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ー
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ー
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� ー

�

ー
�

■�

■�

ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105B 350 QRCH3LA3 55 ZF 3 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�

Z軸ストローク�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

250mm�

8kg�

7kg�

6kg�

5kg�

4kg

350mm�

7kg�

6kg�

5kg�

4kg�

3kg

150mm�

9kg�

8kg�

7kg�

6kg�

5kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

■�可搬質量表�

A部詳細�

100�
（ノック間公差±0.02）�

7086

4-M5×0.8　深さ12
2-φ5H7　深さ15

110

B部詳細�

5.
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2.5
3.7
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L
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B
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0
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A
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2

5
5
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ロ
ー

ク
�

10 1071
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7
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125
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200N-M6×1.0  深さ10

10
0

M×200K 7466

99M×200K41
200N-φ7　板厚10

11
0

119.5
アース端子�

（M4）�

37

m

m

m

38184

31
.5

2-φ29�
（ユーザ用）�

125

Xストローク�

Ｌ�

K�

M�

N�

Yストローク�

Zストローク�

150�

440�

100�

1�

6�

150

250�

540�

200�

1�

6�

250

350�

640�

100�

2�

8�

350

450�

740�

200�

2�

8�

450

550�

840�

100�

3�

10�

550

150、250、350

650�

940�

200�

3�

10

750�

1040�

100�

4�

12

850�

1140�

200�

4�

12

950�

1240�

100�

5�

14

1050�

1340�

200�

5�

14

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH3、QRCH-3

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

駆動方式�

最高速度�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

0.0012mm/pulse�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 10mm�

150、250、350mm�

ZFB350　8kg�

10kg

A3

ケ�
�
ブ�
ル�
ベ�
ア�

自�
立�
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�
ブ�
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�

ー
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■�

■�

ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105B 350 QRCH3LA3 55 ZFB 3 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�

Z軸ストローク�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

250mm�

8kg�

7kg�

6kg�

5kg�

4kg

350mm�

7kg�

6kg�

5kg�

4kg�

3kg

150mm�

9kg�

8kg�

7kg�

6kg�

5kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

■�可搬質量表�

B部詳細�

5.
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2.5
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（
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A部詳細�

100�
（ノック間公差±0.02）�

70 86

4-M5×0.8　深さ12
2-φ5H7　深さ15

110

13
6
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2
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ト
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ク
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A
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9±

2

5
5
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ト

ロ
ー

ク
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200N-M6×1.0  深さ10

10
0

M×200K 7466

99M×200K41

200N-φ7　板厚10

11
0

71

37119.5

アース端子�
（M4）�

m

m

m

38184

31
.52-φ29�

（ユーザ用）�

Xストローク�

Ｌ�

K�

M�

N�

Yストローク�

Zストローク�

150�

440�

100�

1�

6�

150

250�

540�

200�

1�

6�

250

350�

640�

100�

2�

8�

350

450�

740�

200�

2�

8�

450

550�

840�

100�

3�

10�

550

150、250、350

650�

940�

200�

3�

10

750�

1040�

100�

4�

12

850�

1140�

200�

4�

12

950�

1240�

100�

5�

14

1050�

1340�

200�

5�

14

125

101

146 49

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH3、QRCH-3

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

Z軸�

R軸�
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Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

50W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

360deg/sec�

0.0012mm/pulse�

3.16sec/pulse�

±0.02mm�

±30sec�

研磨ボールネジリード 10mm�

減速機 1/50�

150、250、350mm�

360deg�
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■�

■�

ロボット型式�

ZR軸基本仕様�

SXYt C 105B 350 QRCH3LA3 55 ZRF 4 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�

Z軸ストローク�

Ｙ�
軸�
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ト�
ロ�
�
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ー
�

250mm�
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1kg

350mm�
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350mm�

450mm�

550mm
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□75
15
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200N-M6×1.0  深さ10
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0

M×200K 7466

99M×200K41
200N-φ7  板厚10
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B部詳細�
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5

2.5
3.7
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A部詳細�

28 20

φ20h7
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二
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巾
19

M8X1.25 深さ20

42
.5

119.5

アース端子�
（M4）�

37

m

m

m

38184

31
.52-φ29�

（ユーザ用）�

Xストローク�

Ｌ�

K�

M�

N�

Yストローク�

Zストローク�

150�

440�

100�

1�

6�

150

250�

540�

200�

1�

6�

250

350�

640�

100�

2�

8�

350

450�

740�

200�

2�

8�

450

550�

840�

100�

3�

10�

550

150、250、350

650�

940�

200�

3�
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1040�

100�

4�
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1140�

200�

4�

12

950�

1240�

100�

5�
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1340�
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14
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71134
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X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH4、QRCH-4

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��
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R軸�
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Z軸�
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R軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

60W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

667deg/sec�

0.0012mm/pulse�

5.86sec/pulse�

±0.02mm�

±50sec�

研磨ボールネジリード 10mm�

減速機 1/27�
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360deg�
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■�

■� 可搬質量表�

ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105B 150 QRCH3LA3 55 ZRS 4 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

Z軸ストローク�

150mm�

5kg�

5kg�

5kg�

5kg�

5kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm
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10

10
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0
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99M×200K41
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62 10
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A
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2
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�
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0

10 10
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119.5 アース端子�
（M4）�

m

m

38184

31
.5

2-φ29（ユーザ用）�

Xストローク�

Ｌ�

K�

M�

N�

Yストローク�

150�

440�

100�

1�

6�

150

250�

540�

200�

1�

6�

250

350�

640�

100�

2�

8�

350

450�

740�

200�

2�

8�

450

550�

840�

100�

3�

10�

550

650�

940�

200�

3�

10

750�

1040�

100�

4�

12

850�

1140�

200�

4�

12

950�

1240�

100�

5�

14

1050�

1340�

200�

5�

14

B部詳細�

5.
5

8.
6

2.5

3.7

2.3

A部詳細�

φ8h7

20
6

φ12

二面巾10

M5×0.8　深さ15

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH4、QRCH-4

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

駆動方式�

最高速度�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

0.0012mm/pulse�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 10mm�

150mm�

ZS150　4.5kg�

5kg
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■� 可搬質量表�

ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105B 150 QRCH3LA3 55 ZS 3 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

Z軸ストローク�

150mm�

5kg�

5kg�

5kg�

5kg�

5kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

B部詳細�
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Xストローク�
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X軸�

Y軸�
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Y軸�
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Y軸�
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X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH3、QRCH-3

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

Xストローク�
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可搬質量表�

ロボット型式�

SXYt C 105 DRCH3LA3 55 1505 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�
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�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

DRCH-1505、QRCH-2

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

Xストローク�
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（ユーザ用）�
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■�可搬質量表�

A3

ケ�
�
ブ�
ル�
ベ�
ア�

自�
立�
ケ�
�
ブ�
ル�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

ム�
�
ビ�
ン�
グ�

ポ�
�
ル�
タ�
イ�
プ�

ガ�
ン�
ト�
リ�

ダ�
ブ�
ル�
ア�
�
ム�

Ｘ�
軸�

Ｙ�
軸�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

Ｘ�
Ｚ�
タ�
イ�
プ�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
� ー

�

ー
�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

15kg�

14kg�

13kg�

12kg�

11kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

■�ロボット型式�

SXYt C 105 DRCH3LA3 55 IO 1505 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

DRCH-1505、QRCH-2

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

Xストローク�
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4�

12

750�
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21
8

81
Zス
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C部詳細�

20 4-M5×0.8　深さ7�
（対面同位置）�

2-M6×1.0
82
34

29

42

4-M5×0.8　深さ7�
（対面同位置）�

10

200N-M6×1.0　深さ10

10
0

M×200K 4266

67M×200K41

200N-φ7　板厚10

11
0

駆動方式�

動作範囲�

ユニット質量�

最大可搬質量�

エアー�

50、100、150mm�

ZAS150　4kg�

10kg

ケ�
�
ブ�
ル�
ベ�
ア�

自�
立�
ケ�
�
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�
ム�
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イ�
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�
ビ�
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�
ル�
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�
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Ｘ�
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軸�
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�
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省�
ス�
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�
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省�
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ペ�
�
ス�

Ｘ�
Ｚ�
タ�
イ�
プ�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
� ー

�

ー
�

■�

■�

■� 可搬質量表�

ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105 150 DRCH3LA3 55 ZAS 1505 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

Z軸ストローク�

50～150mm�

10kg�

10kg�

9kg�

8kg�

7kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

A3

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

DRCH-1505、QRCH-2

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��
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200N-M6×1.0　深さ10
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M×200K 4266

67M×200K41

200N-φ7　板厚10
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駆動方式�

最高速度�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

0.0012mm/pulse�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 10mm�

150、250、350mm�

ZF350　8kg�

10kg

A3

ケ�
�
ブ�
ル�
ベ�
ア�

自�
立�
ケ�
�
ブ�
ル�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
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ム�
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ポ�
�
ル�
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ガ�
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�
ム�

Ｘ�
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�
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ス�
ペ�
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ー
�

ー
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ー
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ー
�

ー
�

ー
�

ー
� ー

�

ー
�

■�

■�

ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105 350 QRCH3LA3 55 ZF 3 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�

Z軸ストローク�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

250mm�

8kg�

7kg�

6kg�

5kg�

4kg

350mm�

7kg�

6kg�

5kg�

4kg�

3kg

150mm�

9kg�

8kg�

7kg�

6kg�

5kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

■�可搬質量表�

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH3、QRCH-3

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

駆動方式�

最高速度�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

0.0012mm/pulse�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 10mm�

150、250、350mm�

ZFB350　8kg�

10kg

A3

ケ�
�
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ル�
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自�
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�
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ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105 350 QRCH3LA3 55 ZFB 3 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�

Z軸ストローク�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

250mm�

8kg�

7kg�

6kg�

5kg�

4kg

350mm�

7kg�

6kg�

5kg�

4kg�

3kg

150mm�

9kg�

8kg�

7kg�

6kg�

5kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

■�可搬質量表�

Xストローク�

Ｌ�

K�

M�

N�

Yストローク�

Zストローク�
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0

M×200K 4266

67M×200K41
200N-φ7　板厚10
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0

φ29�
（ユーザ用）�

37

119.5

アース端子�
（M4）�

80 83

100�
（ノック間公差±0.02）�

7086

4-M5×0.8　深さ12
2-φ5H7　深さ15

110

m

m

m

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH3、QRCH-3

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��
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駆動方式�

�

最高速度�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

50W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

360deg/sec�

0.0012mm/pulse�

3.16sec/pulse�

±0.02mm�

±30sec�

研磨ボールネジリード 10mm�
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ロボット型式�

ZR軸基本仕様�

SXYt C 105 350 QRCH3LA3 55 ZRF 4 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�

Z軸ストローク�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

250mm�

4kg�

3kg�

2kg�

1kg

350mm�
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2kg�

1kg
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250mm�

350mm�

450mm�

550mm

■�可搬質量表�
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二
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X軸�
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X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH4、QRCH-4

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��
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最大可搬質量�
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500mm/sec�
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5.86sec/pulse�

±0.02mm�
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■� 可搬質量表�

ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105 150 QRCH3LA3 55 ZRS 4 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�
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軸�
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ト�
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�
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ー
�

Z軸ストローク�

150mm�

5kg�

5kg�

5kg�

5kg�

5kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

Xストローク�
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B
注1 1010
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�

Y軸�
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X軸�
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X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH4、QRCH-4

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��
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駆動方式�

最高速度�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

0.0012mm/pulse�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 10mm�
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■� 可搬質量表�

ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105 150 QRCH3LA3 55 ZS 3 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�
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軸�
ス�
ト�
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�

ク�

ー
�

Z軸ストローク�

150mm�

5kg�

5kg�

5kg�

5kg�

5kg
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250mm�

350mm�

450mm�

550mm
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駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH3、QRCH-3

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

■�

■�

可搬質量表�

ロボット型式�

SXYt C 105B DRCH3LA4 55 1505 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�
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�
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�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

DRCH-1505、QRCH-2

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

■�可搬質量表�

A4

ケ�
�
ブ�
ル�
ベ�
ア�

自�
立�
ケ�
�
ブ�
ル�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

ム�
�
ビ�
ン�
グ�

ポ�
�
ル�
タ�
イ�
プ�

ガ�
ン�
ト�
リ�

ダ�
ブ�
ル�
ア�
�
ム�

Ｘ�
軸�

Ｙ�
軸�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

Ｘ�
Ｚ�
タ�
イ�
プ�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
� ー

�

ー
�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

15kg�

14kg�

13kg�

12kg�

11kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

■�ロボット型式�

SXYt C 105B DRCH3LA4 55 IO 1505 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

Xストローク�

Ｌ�

K�

M�

N�

Yストローク�

150�

440�

100�

1�

6�

150

250�

540�

200�

1�

6�

250

350�

640�

100�

2�

8�

350

450�

740�

200�

2�

8�

450

550�

840�

100�

3�

10�

550

650�

940�

200�

3�

10

750�

1040�

100�

4�

12

850�

1140�

200�

4�

12

950�

1240�

100�

5�

14

1050�

1340�

200�

5�

14

B部詳細�
5.

5
8.

6

2.5
3.7
2.3

A部詳細�

25

70

70

6.
5

11
.5

4-M5X0.8

4-M6X1.0

29

200N-M6×1.0  深さ10

10
0

M×200K 7466

67M×200K41
200N-φ7  板厚10

11
0

19
3

14
0±

3
Ｙ

ス
ト

ロ
ー

ク
�

13
6

103±3Ｘストローク�

178

L＋150

Ｙ
ス

ト
ロ

－
ク

＋
42

5

注１�

（50）� 43

75

10
10

10

66
15

1

10

（
Ｙ

ス
ト

ロ
－

ク
＋

62
5）

�

116

64
22

0
62

125

8312 48

37119.5

アース端子�
（M4）�

8083

L

70

B

（
28

8）
�

75

A

13
6

268

80
17

332
2

81

90

80

158

（
42

6）
�

m

m

38184

31
.52-φ29�

（ユーザ用）�

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

DRCH-1505、QRCH-2

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

駆動方式�

動作範囲�

ユニット質量�

最大可搬質量�

エアー�

50、100、150mm�

ZAS150　4kg�

10kg

ケ�
�
ブ�
ル�
ベ�
ア�

自�
立�
ケ�
�
ブ�
ル�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

ム�
�
ビ�
ン�
グ�

ポ�
�
ル�
タ�
イ�
プ�

ガ�
ン�
ト�
リ�

ダ�
ブ�
ル�
ア�
�
ム�

Ｘ�
軸�

Ｙ�
軸�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

Ｘ�
Ｚ�
タ�
イ�
プ�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
� ー

�

ー
�

■�

■�

■� 可搬質量表�

ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105B 150 DRCH3LA4 55 ZAS 1505 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

Z軸ストローク�

50～150mm�

10kg�

10kg�

9kg�

8kg�

7kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

A4

A部詳細�

20 4-M5×0.8　深さ7�
（対面同位置）�

2-M6×1.0
82
34

29

42

4-M5×0.8　深さ7�
（対面同位置）�

10

B部詳細�

5.
5

8.
6

2.5
3.7
2.3

L

70

B

（
28

8）
�

75

19
3

14
0±

3
Ｙ

ス
ト

ロ
ー

ク
�

13
6

87.5±3Ｘストローク�

258

L＋150

Ｙ
ス

ト
ロ

－
ク

＋
42

5
（

Ｙ
ス

ト
ロ

－
ク

＋
62

5）
�

注１�

（50）� 43

75

10
10

10 10

15
1

66

200N-M6×1.0  深さ10

10
0

M×200K 7466

99M×200K41
200N-φ7  板厚10

11
0

54

Zス
トロ

ーク
＋9

9

12512
116

A
27.5

8348

23
7

62

13
6

268 90

17
332

2

81

80

158

注1

（
25

3）
�

81
Zス

トロ
ーク

�

1010

80
37

83

アース端子�
（M4）�

119.5

m

m

38184

31
.52-φ29�

（ユーザ用）�

Xストローク�

Ｌ�

K�

M�

N�

Yストローク�

Zストローク�

150�

440�

100�

1�

6�

150

250�

540�

200�

1�

6�

250

350�

640�

100�

2�

8�

350

450�

740�

200�

2�

8�

450

550�

840�

100�

3�

10�

550

50、100、150

650�

940�

200�

3�

10

750�

1040�

100�

4�

12

850�

1140�

200�

4�

12

950�

1240�

100�

5�

14

1050�

1340�

200�

5�

14

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

DRCH-1505、QRCH-2

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

駆動方式�

最高速度�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

0.0012mm/pulse�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 10mm�

150、250、350mm�

ZF350　8kg�

10kg

A4

ケ�
�
ブ�
ル�
ベ�
ア�

自�
立�
ケ�
�
ブ�
ル�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

ム�
�
ビ�
ン�
グ�

ポ�
�
ル�
タ�
イ�
プ�

ガ�
ン�
ト�
リ�

ダ�
ブ�
ル�
ア�
�
ム�

Ｘ�
軸�

Ｙ�
軸�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

Ｘ�
Ｚ�
タ�
イ�
プ�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
� ー

�

ー
�

■�

■�

ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105B 350 QRCH3LA4 55 ZF 3 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�

Z軸ストローク�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

250mm�

8kg�

7kg�

6kg�

5kg�

4kg

350mm�

7kg�

6kg�

5kg�

4kg�

3kg

150mm�

9kg�

8kg�

7kg�

6kg�

5kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

■�可搬質量表�

A部詳細�

100�
（ノック間公差±0.02）�

7086

4-M5×0.8　深さ12
2-φ5H7　深さ15

110

B部詳細�

5.
5

8.
6

2.5
3.7
2.3

L

70

B

（
28

8）
�

（
42

6）
�

75

19
3

14
0±

3
Ｙ

ス
ト

ロ
ー

ク
�

13
6

44±3Ｘストローク�

258

L＋150

Ｙ
ス

ト
ロ

－
ク

＋
42

5
（

Ｙ
ス

ト
ロ

－
ク

＋
62

5）
�

注１�

（50）� 43

66
15

1

75

10
10

10 10

200N-M6×1.0  深さ10

10
0

M×200K 7466

99M×200K41
200N-φ7　板厚10

11
0

13
6

268

17
332

2

81

80

158

101
71

182

Zス
ト

ロ
ー

ク
＋

38
0

47
.5

A

注1 29
2±

2

5
5

Zス
トロ

ーク
�

1010 71

20
7

80

125

68
83 54

m

m

m

38184

31
.52-φ29�

（ユーザ用）�

37119.5

アース端子�
（M4）�

8083

125

Xストローク�

Ｌ�

K�

M�

N�

Yストローク�

Zストローク�

150�

440�

100�

1�

6�

150

250�

540�

200�

1�

6�

250

350�

640�

100�

2�

8�

350

450�

740�

200�

2�

8�

450

550�

840�

100�

3�

10�

550

150、250、350

650�

940�

200�

3�

10

750�

1040�

100�

4�

12

850�

1140�

200�

4�

12

950�

1240�

100�

5�

14

1050�

1340�

200�

5�

14

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH3、QRCH-3

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

駆動方式�

最高速度�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

0.0012mm/pulse�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 10mm�

150、250、350mm�

ZFB350　8kg�

10kg

A4

ケ�
�
ブ�
ル�
ベ�
ア�

自�
立�
ケ�
�
ブ�
ル�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

ム�
�
ビ�
ン�
グ�

ポ�
�
ル�
タ�
イ�
プ�

ガ�
ン�
ト�
リ�

ダ�
ブ�
ル�
ア�
�
ム�

Ｘ�
軸�

Ｙ�
軸�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

Ｘ�
Ｚ�
タ�
イ�
プ�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
� ー

�

ー
�

■�

■�

ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105B 350 QRCH3LA4 55 ZFB 3 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�

Z軸ストローク�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

250mm�

8kg�

7kg�

6kg�

5kg�

4kg

350mm�

7kg�

6kg�

5kg�

4kg�

3kg

150mm�

9kg�

8kg�

7kg�

6kg�

5kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

■�可搬質量表�

L

70

B

（
28

8）
�

（
42

6）
�

75

19
3

14
0±

3
Ｙ

ス
ト

ロ
ー

ク
�

13
6

44±3Ｘストローク�

258

L＋150

Ｙ
ス

ト
ロ

－
ク

＋
42

5
（

Ｙ
ス

ト
ロ

－
ク

＋
62

5）
�

注１�

（50）� 43

66

18
2

15
1

75

10

10 10

10

71

13
6

268

17
332

2

81

80

158

Zス
ト

ロ
ー

ク
＋

23
7

Zス
ト

ロ
ー

ク
�

47
.5

A
注1

14
9±

2

5
5

1010 71

20
7

80

125

68
83 54

B部詳細�

5.
5

8.
6

2.5
3.7
2.3

A部詳細�

100�
（ノック間公差±0.02）�

7086

4-M5×0.8　深さ12
2-φ5H7　深さ15

110

200N-M6×1.0  深さ10

10
0

M×200K 7466

99M×200K41
200N-φ7  板厚10

11
0

37119.5

アース端子�
（M4）�

8083

m

m

m

38184

31
.52-φ29�

（ユーザ用）�

Xストローク�

Ｌ�

K�

M�

N�

Yストローク�

Zストローク�

150�

440�

100�

1�

6�

150

250�

540�

200�

1�

6�

250

350�

640�

100�

2�

8�

350

450�

740�

200�

2�

8�

450

550�

840�

100�

3�

10�

550

150、250、350

650�

940�

200�

3�

10

750�

1040�

100�

4�

12

850�

1140�

200�

4�

12

950�

1240�

100�

5�

14

1050�

1340�

200�

5�

14

125

101

14649

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH3、QRCH-3

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

50W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

360deg/sec�

0.0012mm/pulse�

3.16sec/pulse�

±0.02mm�

±30sec�

研磨ボールネジリード 10mm�

減速機 1/50�

150、250、350mm�

360deg�

ZRF150　10kg�

6kg

A4
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�
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�
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ー
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ー
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■�

■�

ロボット型式�

ZR軸基本仕様�

SXYt C 105B 350 QRCH3LA4 55 ZRF 4 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�

Z軸ストローク�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

250mm�

4kg�

3kg�

2kg�

1kg

350mm�

3kg�

2kg�

1kg

150mm�

5kg�

4kg�

3kg�

2kg�

1kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

■�可搬質量表�
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＋
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－
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＋
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�

注１�
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ク
＋

13
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5
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ト

ロ
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ク
＋
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5
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A
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（
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ト
ロ

ー
ク

＋
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�
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2

5
5
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ト

ロ
ー

ク
�

1010

約182

20
7

80
125（153）�

123.5
71

□75
15

83 54

B部詳細�A部詳細�
5.

5
8.

6

2.5
3.7
2.3

28 20

φ20h7
φ22

二
面

巾
19

M8X1.25 深さ20

200N-M6×1.0　深さ10

10
0

M×200K 7466

99M×200K41

200N-φ7  板厚10

11
0

37119.5

アース端子�
（M4）�

8083

m

m

m

42
.538184

31
.52-φ29�

（ユーザ用）�

Xストローク�

Ｌ�

K�

M�

N�

Yストローク�

Zストローク�

150�

440�

100�

1�

6�

150

250�

540�

200�

1�

6�

250

350�

640�

100�

2�

8�

350

450�

740�

200�

2�

8�

450

550�

840�

100�

3�

10�

550

150、250、350

650�

940�

200�

3�

10

750�

1040�

100�

4�

12

850�

1140�

200�

4�

12

950�

1240�

100�

5�

14

1050�

1340�

200�

5�

14

125

101
110

71 134
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8.5±3

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH4、QRCH-4

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

60W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

667deg/sec�

0.0012mm/pulse�

5.86sec/pulse�

±0.02mm�

±50sec�

研磨ボールネジリード 10mm�

減速機 1/27�

150mm�

360deg�

ZRS150　5kg�

5kg
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ー
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ー
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ー
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ー
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■�

■�

■� 可搬質量表�

ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105B 150 QRCH3LA4 55 ZRS 4 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

Z軸ストローク�

150mm�

5kg�

5kg�

5kg�

5kg�

5kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

L
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B

（
28

8）
�

（
42

6）
�

75
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3
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3
Ｙ

ス
ト

ロ
ー

ク
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Ｙ
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ト
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＋
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ロ
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ク
＋
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注１�
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10 10
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1066

15
1

200N-M6×1.0　深さ10
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0

M×200K 7466

99M×200K41

200N-φ7　板厚10
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0

125

125

33
25

2 20
7

80

192

161

54
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6
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2

81
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6210
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A
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99
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2
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6
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トロ

ーク
�

15
0

1010

37119.5

アース端子�
（M4）�

8083

m

m

38184

31
.5

2-φ29（ユーザ用）�

Xストローク�

Ｌ�

K�

M�

N�

Yストローク�

150�

440�

100�

1�

6�

150

250�

540�

200�

1�

6�

250

350�

640�

100�

2�

8�

350

450�

740�

200�

2�

8�

450

550�

840�

100�

3�

10�

550

650�

940�

200�

3�

10

750�

1040�

100�

4�

12

850�

1140�

200�

4�

12

950�

1240�

100�

5�

14

1050�

1340�

200�

5�

14

B部詳細�

5.
5

8.
6

2.5

3.7

2.3

A部詳細�

φ8h7

20
6

φ12

二面巾10

M5×0.8　深さ15

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH4、QRCH-4

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

駆動方式�

最高速度�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

0.0012mm/pulse�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 10mm�

150mm�

ZS150　4.5kg�

5kg

A4
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�
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自�
立�
ケ�
�
ブ�
ル�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

ム�
�
ビ�
ン�
グ�

ポ�
�
ル�
タ�
イ�
プ�

ガ�
ン�
ト�
リ�

ダ�
ブ�
ル�
ア�
�
ム�

Ｘ�
軸�

Ｙ�
軸�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

Ｘ�
Ｚ�
タ�
イ�
プ�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
� ー

�

ー
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■�

■�

■� 可搬質量表�

ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105B 150 QRCH3LA4 55 ZS 3 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

Z軸ストローク�

150mm�

5kg�

5kg�

5kg�

5kg�

5kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

Xストローク�

Ｌ�

K�

M�

N�

Yストローク�

150�

440�

100�

1�

6�

150

250�

540�

200�

1�

6�

250

350�

640�

100�

2�
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350

450�

740�

200�
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450
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100�
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1140�
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B部詳細�
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A部詳細�

Ｍ6×1.0　深さ12

2-φ12h6
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二面巾10
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37119.5

アース端子�
（M4）�

8083

m

m

38184

31
.52-φ29（ユーザ用）�

125

33
25

2 20
7

80

192
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83

125

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH3、QRCH-3

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

Xストローク�

Ｌ�
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Yストローク�
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67M×200K41
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B部詳細�

  A部詳細�

32

70

90

11
0�

（
ノ

ッ
ク

間
公

差
±

0.
02

）
�

12
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8-M6×1.0　深さ10

2-φ6H7　深さ8
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5
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6

2.5
3.7
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m

m

X軸�

Y軸�

X軸�
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�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

DRCH-1505、QRCH-2

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

■�

■�

XY軸基本仕様� 可搬質量表�

ロボット型式�

SXYt C 105 DRCH3LA4 55 1505 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�
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注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

Xストローク�

Ｌ�

K�

M�

N�

Yストローク�

150�

608�

100�

2�

8�
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708�
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16

1050�

1508�

200�

6�

16

A部詳細�

256.
5

11
.5

4-M5×0.870

29
70

4-M6×1.0

200N-M6×1.0　深さ10

10
0

M×200K 4266

67M×200K41

200N-φ7　板厚10

11
0

B部詳細�

5.
5

8.
6

2.5
3.7
2.3

19
3

14
0±

3
Ｙ

ス
ト

ロ
ー

ク
�

13
6

271±3Ｘストローク�

178

L＋150

83

（
Ｙ

ス
ト

ロ
－

ク
＋

62
5）

�

Ｙ
ス

ト
ロ

－
ク

＋
42

5

注１�

（50）�
63

75

10
10

10 10

m

m

L

125
116 12

6

70

B

（
28

8）
�

75

64

22
0

62

φ29�
（ユーザ用）�

アース端子�
（M4）�

A

13
6

83

（
42

6）
�

268

90

80

17
3

32
2

81

80

158

37

119.5

■�可搬質量表�

A4

ケ�
�
ブ�
ル�
ベ�
ア�

自�
立�
ケ�
�
ブ�
ル�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

ム�
�
ビ�
ン�
グ�

ポ�
�
ル�
タ�
イ�
プ�

ガ�
ン�
ト�
リ�

ダ�
ブ�
ル�
ア�
�
ム�

Ｘ�
軸�

Ｙ�
軸�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

Ｘ�
Ｚ�
タ�
イ�
プ�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
� ー

�

ー
�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

15kg�

14kg�

13kg�

12kg�

11kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

■�ロボット型式�

SXYt C 105 DRCH3LA4 55 IO 1505 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

DRCH-1505、QRCH-2

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

Xストローク�

Ｌ�

K�

M�

N�

Yストローク�

Zストローク�

150�

608�

100�

2�

8�

150

250�

708�

200�

2�

8�

250

350�

808�

100�

3�

10�

350

450�

908�

200�

3�

10�

450

550�

1008�

100�

4�

12�

550

50、100、150

650�

1108�

200�

4�

12

750�

1208�

100�

5�

14

850�

1308�

200�

5�

14

950�

1408�

100�

6�

16

1050�

1508�

200�

6�

16

m

19
3

14
0±

3
Ｙ

ス
ト

ロ
ー

ク
�

13
6

255.5±3Ｘストローク�

178

L＋150

Ｙ
ス

ト
ロ

－
ク

＋
42

5

（
Ｙ

ス
ト

ロ
－

ク
＋

62
5）

�

注１�

（50）�

63

75

10
10

10 10

B部詳細�

5.
5

8.
6

2.5
3.7
2.3

m

54

Zス
ト

ロ
ー

ク
＋

99

125
116

12A

27.5

8348

A部詳細�

20 4-M5×0.8　深さ7�
（対面同位置）�

2-M6×1.0
82
34

29
42

4-M5×0.8　深さ7�
（対面同位置）�

10

13
6

83

268

90

80

17
3

32
2

81

80

158

注1

21
8

81
Zス

トロ
ーク

�

1010

37

119.5

アース端子�
（M4）�

φ29�
（ユーザ用）�

200N-M6×1.0　深さ10

10
0

M×200K 4266

67M×200K41

200N-φ7　板厚10

11
0

駆動方式�

動作範囲�

ユニット質量�

最大可搬質量�

エアー�

50、100、150mm�

ZAS150　4kg�

10kg

ケ�
�
ブ�
ル�
ベ�
ア�

自�
立�
ケ�
�
ブ�
ル�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

ム�
�
ビ�
ン�
グ�

ポ�
�
ル�
タ�
イ�
プ�

ガ�
ン�
ト�
リ�

ダ�
ブ�
ル�
ア�
�
ム�

Ｘ�
軸�

Ｙ�
軸�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

Ｘ�
Ｚ�
タ�
イ�
プ�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
� ー

�

ー
�

■�

■�

■� 可搬質量表�

ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105 150 DRCH3LA4 55 ZAS 1505 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

Z軸ストローク�

50～150mm�

10kg�

10kg�

9kg�

8kg�

7kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

A4

L

70

B

（
28

8）
�

（
42

6）
�

75

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

DRCH-1505、QRCH-2

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

Xストローク�

Ｌ�

K�

M�

N�

Yストローク�

Zストローク�

150�

608�

100�

2�

8�

150

250�

708�

200�

2�

8�

250

350�

808�

100�

3�

10�

350

450�

908�

200�

3�

10�

450

550�

1008�

100�

4�

12�

550

150、250、350

650�

1108�

200�

4�

12

750�

1208�

100�

5�

14

850�

1308�

200�

5�

14

950�

1408�

100�

6�

16

1050�

1508�

200�

6�

16

m

L

70

B

（
28

8）
�

（
42

6）
�

75

19
3

14
0±

3
Ｙ

ス
ト

ロ
ー

ク
�

13
6

212±3Ｘストローク�

178

L＋150

Ｙ
ス

ト
ロ

－
ク

＋
42

5

（
Ｙ

ス
ト

ロ
－

ク
＋

62
5）

�

注１�

（50）�
63

75

10
10

10 10

A部詳細�

100�
（ノック間公差±0.02）�

7086

4-M5×0.8　深さ12
2-φ5H7　深さ15

110

m

m

13
6

83

268

80

17
3

32
2

81

80

158

101
71

182

Zス
ト

ロ
ー

ク
＋

38
0

47
.5

A

注1 29
2±

2

5
5

Zス
ト

ロ
ー

ク
�

1010
φ29�
（ユーザ用）�

37

119.5

アース端子�
（M4）�

B部詳細�

5.
5

8.
6

2.5
3.7
2.3

71

20
7

80
125

125

68

83 54

200N-M6×1.0　深さ10

10
0

M×200K 4266

67M×200K41

200N-φ7　板厚10

11
0

駆動方式�

最高速度�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

0.0012mm/pulse�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 10mm�

150、250、350mm�

ZF350　8kg�

10kg

A4

ケ�
�
ブ�
ル�
ベ�
ア�

自�
立�
ケ�
�
ブ�
ル�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

ム�
�
ビ�
ン�
グ�

ポ�
�
ル�
タ�
イ�
プ�

ガ�
ン�
ト�
リ�

ダ�
ブ�
ル�
ア�
�
ム�

Ｘ�
軸�

Ｙ�
軸�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

Ｘ�
Ｚ�
タ�
イ�
プ�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
� ー

�

ー
�

■�

■�

ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105 350 QRCH3LA4 55 ZF 3 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�

Z軸ストローク�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

250mm�

8kg�

7kg�

6kg�

5kg�

4kg

350mm�

7kg�

6kg�

5kg�

4kg�

3kg

150mm�

9kg�

8kg�

7kg�

6kg�

5kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

■�可搬質量表�

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH3、QRCH-3

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

駆動方式�

最高速度�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

0.0012mm/pulse�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 10mm�

150、250、350mm�

ZFB350　8kg�

10kg

A4

ケ�
�
ブ�
ル�
ベ�
ア�

自�
立�
ケ�
�
ブ�
ル�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

ム�
�
ビ�
ン�
グ�

ポ�
�
ル�
タ�
イ�
プ�

ガ�
ン�
ト�
リ�

ダ�
ブ�
ル�
ア�
�
ム�

Ｘ�
軸�

Ｙ�
軸�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

Ｘ�
Ｚ�
タ�
イ�
プ�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
� ー

�

ー
�

■�

■�

ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105 350 QRCH3LA4 55 ZFB 3 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�

Z軸ストローク�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�

ク�

ー
�

250mm�

8kg�

7kg�

6kg�

5kg�

4kg

350mm�

7kg�

6kg�

5kg�

4kg�

3kg

150mm�

9kg�

8kg�

7kg�

6kg�

5kg

150mm�

250mm�

350mm�

450mm�

550mm

■�可搬質量表�

Xストローク�

Ｌ�

K�

M�

N�

Yストローク�

Zストローク�

150�

608�

100�

2�

8�

150�

150

250�

708�

200�

2�

8�

250�

250

350�

808�

100�

3�

10�

350�

350

450�

908�

200�

3�

10�

450

550�

1008�

100�

4�

12�

550

650�

1108�

200�

4�

12

750�

1208�

100�

5�

14

850�

1308�

200�

5�

14

950�

1408�

100�

6�

16

1050�

1508�

200�

6�

16

A部詳細�

100�
（ノック間公差±0.02）�

7086

4-M5×0.8　深さ12
2-φ5H7　深さ15

110

71

18
2

80

125

68
83 54

13
6

268

17
3

32
2

81

80

158

83 80 37

101

Zス
ト

ロ
ー

ク
＋

23
7

47
.5

A
注1

14
9±

2

5
5

Zス
ト

ロ
ー

ク
�

1010L

70

B

（
28

8）
�

（
40

1）
�

75

L＋150

14
0±

3
19

3
Ｙ

ス
ト

ロ
ー

ク
�

13
6

212±3Ｘストローク�

178

Ｙ
ス

ト
ロ

－
ク

＋
42

5

（
Ｙ

ス
ト

ロ
－

ク
＋

62
5）

�

注１�

（50）�
63

75

10

71
18

2

10
10

10

200N-M6×1.0  深さ10

10
0

M×200K 4266

67M×200K41
200N-φ7　板厚10

11
0

B部詳細�

5.
5

8.
6

2.5
3.7
2.3

φ29�
（ユーザ用）�

119.5

アース端子�
（M4）�

m

m

m

14649

125

X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH3、QRCH-3

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

50W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

360deg/sec�

0.0012mm/pulse�

3.16sec/pulse�

±0.02mm�

±30sec�

研磨ボールネジリード 10mm�

減速機 1/50�

150、250、350mm�

360deg�

ZRF150　10kg�

6kg

A4

ケ�
�
ブ�
ル�
ベ�
ア�

自�
立�
ケ�
�
ブ�
ル�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

ム�
�
ビ�
ン�
グ�

ポ�
�
ル�
タ�
イ�
プ�

ガ�
ン�
ト�
リ�

ダ�
ブ�
ル�
ア�
�
ム�

Ｘ�
軸�

Ｙ�
軸�

ア�
�
ム�
タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

タ�
イ�
プ�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

省�
ス�
ペ�
�
ス�

Ｘ�
Ｚ�
タ�
イ�
プ�

ー
�

ー
�

ー
�

ー
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ロボット型式�

ZR軸基本仕様�

SXYt C 105 350 QRCH3LA4 55 ZRF 4 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�

Z軸ストローク�

Ｙ�
軸�
ス�
ト�
ロ�
�
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ー
�

250mm�

4kg�
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2kg�

1kg

350mm�
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2kg�

1kg

150mm�

5kg�

4kg�

3kg�

2kg�

1kg
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250mm�

350mm�

450mm�

550mm

■�可搬質量表�

Xストローク�

Ｌ�
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N�
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Zストローク�
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（
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5.
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φ29�
（ユーザ用）�
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アース端子�
（M4）�

83 80 37
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m

m
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X軸�

Y軸�

X軸�

�

�

�

�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH4、QRCH-4

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��
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R軸�
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R軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

60W/200V、3000rpm�

500mm/sec�
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5.86sec/pulse�
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■� 可搬質量表�

ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105 150 QRCH3LA4 55 ZRS 4 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�
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軸�
ス�
ト�
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�

ク�

ー
�

Z軸ストローク�

150mm�

5kg�

5kg�
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150mm�
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350mm�

450mm�

550mm
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A部詳細�
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B部詳細�

Ｍ5×0.8　深さ15

二面巾10
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X軸�

Y軸�

X軸�
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�

Y軸�

X軸�

Y軸�
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X軸�

Y軸�

X軸�

Y軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH4、QRCH-4

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��
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駆動方式�

最高速度�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

0.0012mm/pulse�

±0.02mm�
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■� 可搬質量表�

ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105 150 QRCH3LA4 55 ZS 3 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� Y軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�
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ー
�

Z軸ストローク�
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5kg�

5kg�

5kg�
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5kg
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550mm
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Y軸�

X軸�
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�

駆動方式�

�

最高速度�

�

�

�

�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

200W/200V、3000rpm�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

1000mm/sec�

0.0024mm/pulse�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

150～550mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH3、QRCH-3

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�

XY軸基本仕様�



注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

Xストローク�
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駆動方式�

最高速度�

�

�

�

�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

DRCH-0505、QRCH-2

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�
※X軸にアームタイプのY軸、Z軸にZR軸ユニットを組み合わせたものです。�
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可搬質量表�

ロボット型式�

SXYt C 105 350 DRCH3LF1 ZF 0505 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

10kgZ軸ストローク�駆動方式�

最高速度�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

0.0012mm/pulse�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 10mm�

150、250、350mm�

ZF350　8kg�

10kg

■�Z軸基本仕様�
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注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

駆動方式�

最高速度�

�

�

�

�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

DRCH-0505、QRCH-2

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�
※X軸にアームタイプのY軸、Z軸にZR軸ユニットを組み合わせたものです。�
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可搬質量表�

ロボット型式�

SXYt C 105 350 DRCH3LF1 ZFB 0505 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

10kgZ軸ストローク�駆動方式�

最高速度�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

0.0012mm/pulse�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 10mm�

150、250、350mm�

ZFB350　8kg�

10kg

■�Z軸基本仕様�
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注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

駆動方式�

最高速度�

�

�

�

�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH3、QRCH-3

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�
※X軸にアームタイプのY軸、Z軸にZR軸ユニットを組み合わせたものです。�

X軸基本仕様�
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ー
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■�可搬質量表�

6kgZ軸ストローク�

■�ロボット型式�

SXYt C 105 350 QRCH3LF1 ZRF 3 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

50W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

360deg/sec�

0.0012mm/pulse�

3.16sec/pulse�

±0.02mm�

±30sec�

研磨ボールネジリード 10mm�

減速機 1/50�

150、250、350mm�

360deg�

ZRF150　10kg�

6kg

■�ZR軸基本仕様�

Xストローク�
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N�

Zストローク�
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注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

Xストローク�

Ｌ�

K�
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N

150�

540�

200�
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250�

640�
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350�
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840�
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100�
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950�

1340�

200�
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14

1050�

1440�

100�
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16

駆動方式�

最高速度�

�

�

�

�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH3、QRCH-3

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�
※X軸にアームタイプのY軸、Z軸にZR軸ユニットを組み合わせたものです。�

X軸基本仕様�

F1
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�
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■�可搬質量表�

5kgZ軸ストローク�Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

60W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

667deg/sec�

0.0012mm/pulse�

5.86sec/pulse�

±0.02mm�

±50sec�

研磨ボールネジリード 10mm�

減速機 1/27�

150mm�

360deg�

ZRS150　5kg�

5kg

■�

■�

ロボット型式�

ZR軸基本仕様�

SXYt C 105 150 QRCH3LF1 ZRS 3 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�
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注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

Xストローク�
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駆動方式�

最高速度�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

0.0012mm/pulse�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 10mm�

150mm�

ZS150　4.5kg�

5kg

駆動方式�

最高速度�

�

�

�

�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

DRCH-0505、QRCH-2

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�
※X軸にアームタイプのY軸、Z軸にZR軸ユニットを組み合わせたものです。�

X軸基本仕様�
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■� 可搬質量表�

ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105 150 DRCH3LF1 ZS 0505 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

5kgZ軸ストローク�
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注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

駆動方式�

最高速度�

�

�

�

�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

DRCH-0505、QRCH-2

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�
※X軸にアームタイプのY軸、Z軸にZR軸ユニットを組み合わせたものです。�

X軸基本仕様�
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可搬質量表�

ロボット型式�

SXYt C 105 350 DRCH3LF3 ZF 0505 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

10kgZ軸ストローク�駆動方式�

最高速度�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

0.0012mm/pulse�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 10mm�

150、250、350mm�

ZF350　8kg�

10kg

■�Z軸基本仕様�

Xストローク�
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注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

駆動方式�

最高速度�

�

�

�

�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

DRCH-0505、QRCH-2

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�
※X軸にアームタイプのY軸、Z軸にZR軸ユニットを組み合わせたものです。�

X軸基本仕様�
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可搬質量表�

ロボット型式�

SXYt C 105 350 DRCH3LF3 ZFB 0505 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

10kgZ軸ストローク�駆動方式�

最高速度�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

0.0012mm/pulse�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 10mm�

150、250、350mm�

ZFB350　8kg�

10kg

■�Z軸基本仕様�

Xストローク�
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注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

駆動方式�

最高速度�

�

�

�

�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH3、QRCH-3

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�
※X軸にアームタイプのY軸、Z軸にZR軸ユニットを組み合わせたものです。�

X軸基本仕様�
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■�可搬質量表�

6kgZ軸ストローク�

■�ロボット型式�

SXYt C 105 350 QRCH3LF1 ZRF 3 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

50W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

360deg/sec�

0.0012mm/pulse�

3.16sec/pulse�

±0.02mm�

±30sec�

研磨ボールネジリード 10mm�

減速機 1/50�

150、250、350mm�

360deg�

ZRF150　10kg�

6kg

■�ZR軸基本仕様�

Xストローク�
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注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��

Xストローク�
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駆動方式�

最高速度�

�

�

�

�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

TRCH3、QRCH-3

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�
※X軸にアームタイプのY軸、Z軸にZR軸ユニットを組み合わせたものです。�

X軸基本仕様�
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■�可搬質量表�

5kgZ軸ストローク�Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

Z軸�

R軸�

�

駆動方式�

�

最高速度�

�

分解能�

�

繰り返し�

位置決め精度�

減速機構�

�

動作範囲�

�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

60W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

667deg/sec�

0.0012mm/pulse�

5.86sec/pulse�

±0.02mm�

±50sec�

研磨ボールネジリード 10mm�

減速機 1/27�

150mm�

360deg�

ZRS150　5kg�

5kg

■�

■�

ロボット型式�

ZR軸基本仕様�

SXYt C 105 150 QRCH3LF3 ZRS 3 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

IC FD
拡張IO ３．５ＦＤ”ドライブ�
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注1：原点復帰時の移動範囲及びメカストッパによる停止位置です。��
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駆動方式�

最高速度�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ユニット質量�

最大可搬質量�

100W/200V、3000rpm�

500mm/sec�

0.0012mm/pulse�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 10mm�

150mm�

ZS150　4.5kg�

5kg

駆動方式�

最高速度�

�

�

�

�

分解能�

繰り返し位置決め精度�

減速機構�

動作範囲�

ロボットケーブル長�

コントローラ�

100W/200V、3000rpm�

ストローク�

～750mm�

850mm�

950mm�

1050mm�

0.0024mm/pulse�

±0.02mm�

研磨ボールネジリード 20mm�

150～1050mm�

3.5m、オプション：5m、10m�

DRCH-0505、QRCH-2

最高速度�

1000mm/sec�

800mm/sec、80%�

650mm/sec、65%�

550mm/sec、55%

■�

※原点位置は四隅どの位置にも変更可能ですがご注文時にご指定ください。�
※X軸にアームタイプのY軸、Z軸にZR軸ユニットを組み合わせたものです。�
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■� 可搬質量表�

ロボット型式�

Z軸基本仕様�

SXYt C 105 150 DRCH3LF3 ZS 0505 200
ロボット本体� ケーブル� X軸ストローク� ZR軸� Z軸ストローク� 適用コントローラ�ケーブル長�ロボットアーム組合せ� 軸数ｏｒドライバ型式� 電源電圧�

5kgZ軸ストローク�
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