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INTELLIGENT ACTUATOR

お使いになる前に
この度は、当社の製品をお買い上げ頂き、ありがとうございます。

この取扱説明書は本製品の取扱い方法や構造、保守等について解説しており、安全にお使い頂く為
に必要な情報を記載しています。

本製品をお使いなる前に必ずお読み頂き、十分理解した上で安全にお使い頂きますよう、お願い致
します。

お読みになった後も取扱説明書は、本製品を取り扱われる方が、必要な時にすぐ読むことができる
ように保管してください。

【重要】

・この取扱説明書は、本製品専用に書かれたオリジナルの説明書です。

・この取扱説明書に記載されている以外の運用はできません。記載されている以外の運用をした
結果につきましては、一切の責任を負いかねますのでご了承ください。

・この取扱説明書に記載されている事柄は、製品の改良にともない予告なく変更させて頂く場
合があります。

・この取扱説明書の内容について、ご不審やお気付きの点などがありましたら、「アイエイアイ
お客様センターエイト」もしくは最寄りの当社営業所までお問合せください。

・この取扱説明書の全部または一部を無断で使用・複製する事はできません。

・本文中における会社名、商品名は、各社の商標または登録商標です。
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取扱い上の注意

1. 単体での取扱い

1.1 梱包状態での取扱い
特にご指定がない場合、出荷は単軸の場合は各軸ごとに梱包しております。
極力ぶつけたり落下せぬよう運搬取扱いには充分な配慮をお願い致します。

・静置する時は水平な床面に置いてください。
・梱包の上に乗らないでください。
・梱包が変形するような重いもの、あるいは荷重の集中する品物を乗せないでください。

1.2 梱包から出した状態での取扱い
アクチュエータを梱包から出して取扱う際は下部のベース部分を持って扱ってください。
（アクチュエータの各部の名称は［1. 各部の名称］を参照ください）
・持ち運びの際、ぶつけたり、落下させるなどの衝撃や過大な力が加わらないように注意してくだ
さい。
・アクチュエータは、ケーブルを持って運搬したり、ケーブルを引っ張って移動させないようにし
てください。
・ボールネジ、カバー部分を持って運搬しないでください。

1.3 仮置きの注意

梱包から取出し、一時的に置く場合は図のように台座を設け背面のケーブルに負荷が掛からないよ
うにしてください。

r＝50mm以上 100mm以上 
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2. 組付け状態での取扱い
アクチュエータの各軸を組み付けた状態で運搬する際は、次の事に注意してください。

2.1 弊社より組付けた状態での出荷の場合
組み付けをご指定いただいた機械は弊社にて組み付け後、出荷試験を行い、角材の土台に外枠を打
付けた梱包をしてお届けしております。
組合せアクチュエータがスライダタイプの場合は、梱包は運搬中にスライダが不用意に移動せぬよ
う固定してあります。また組合せユニットのアクチュエータの場合、先端部が外部振動により大き
く振れぬよう固定してあります。

・この梱包は落下あるいは衝突による衝撃に耐えるための特別な配慮をしておりません。取り扱い
は慎重に行ってください。また外枠は上積み荷重には耐えられませんので、上に重量物を乗せな
いでください。
・ベルト等で吊り上げる場合は角材の土台下面の補強枠から支えてください。フォークで持ち上げ
る場合も同様に角材の土台下面から持ち上げてください。
・下ろす際には衝撃が加わらないように扱ってください。

2.2 梱包から出した状態での取扱い
弊社より組付け状態で出荷した機械を開梱後運搬する場合は、以下の注意事項に従ってお取扱いく
ださい。

・運搬中にスライダが不用意に移動しないように固定してください。
・アクチュエータの先端部が張り出している場合、外部振動により先端が大きく振れないよう適切
な固定をしてください。先端を固定しない状態での運搬では0.3G以上の衝撃を加えぬようにして
ください。
・アクチュエータを含む周辺機器をベルト等で吊り下げる際はアクチュエータ本体に直接ベルトを
掛けたり、ベルトが触れたりしないようにしてください。
・ベルトは適切な緩衝材を使用して荷重をベース本体で受けるようにしてください。
・Y軸は先端を別のベルトで支え、安定した水平姿勢を保持するようにしてください。またこの時
スクリュカバーに荷重が加わらぬように注意してください。
・本体の各部ブラケット、カバー、あるいはコネクタボックスに負荷が掛からないようにしてくだ
さい。
またケーブルが挟まれたり、無理な変形をしたりしないようにしてください。

3. 周辺機器と組付けた状態での取扱い
お客様にて本アクチュエータの組付けを行なった後、組付けたままで運搬する場合も［2.2 梱包
から出した状態での取扱い］の注意事項と同様です。注意事項に従ってお取扱いください。
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1. 各部の名称

Z軸、R軸 
（モータケーブル、 
　エンコーダケーブル） 

R軸（回転軸） 

Z軸（上下軸） 

カバー 

Z軸ストッパ 

Z軸ストッパ 

ボールネジ 
スプライン軸 

取付けフランジ 

取付けフランジ 

ベース ベース 

取付け用穴 
4箇所、タップ径 
ZRS：M6、ZRM：M8

位置出し用ピン穴 
2箇所、 
穴径φ6H7（＋0.012） 
ZR-S：裏面より7mm 
ZR-M：裏面より8mm 
※通し穴ではありません お客様用の部品取付けタップ 

（両面共、タップ径　M4×12） 

ボールネジスプライン調整用 
位置出しピン穴 

コネクタボックス 
取付け穴、4箇所 
タップ径　M5×8

※詳細寸法は、［2. 外形図］を参照してください。
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座標系

Z軸（上下軸）：下方向が正となります
R軸（回転軸）：下から見て、時計方向が正となります。

－ 

－ 

＋ 

＋ 
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2. 外形図
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先端部詳細

φ16h7（　　　） 　0 
－0.018

φ11（内径） 

B

φ35

B10 15

8
30

B-B断面図 



5

INTELLIGENT ACTUATOR

2.2 ZR-M
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先端部詳細
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3. 付属品
ブレーキボックス

④アクチュエータ1 
　コネクタ 

⑥コントローラ1 
　コネクタ 

⑤アクチュエータ2 
　コネクタ 

⑦コントローラ2 
　コネクタ 

M
in
10
0

70
12

12
94

（
14
）
 

152

CN2

③外付け 
　スイッチ 
　接続コネクタ 

BK2

BK1
①24V電源 
　接続コネクタ 

554-φ5

注意： 

162
142

24Vブレーキ用には

BK1,BK2スイッチは

付いていません。 

②パワーオンLED
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①24V電源接続コネクタ
外部ブレーキボックスに、24Vの電源を供給するためのコネクタです。

②パワーオンLED
外部ブレーキボックスに、＋24V電源が供給されるとLEDが点灯します。

③外付けスイッチ接続コネクタ
外付けスイッチ接続コネクタに、スイッチを接続し、1ピンと2ピンを短絡すると、ブレーキを
強制解除できます。

※オプションに、スイッチと外付けスイッチ接続コネクタを接続するためのブレーキ解除スイッチ
用ケーブルを用意しております。

④アクチュエータ1コネクタ、⑤アクチュエータ2コネクタ
アクチュエータ側のエンコーダケーブルを接続するコネクタです。

⑥コントローラ1コネクタ、⑦コントローラ2コネクタ
コントローラ側のエンコーダケーブルを接続するコネクタです。

適合ケーブル AWG28～16

端子
24V ＋24V電源入力
0V GND

型式：CB-XBB-SW020（2m） 
　　　 ※長さ変更も可能です。 

30

2m

配線 色 信号 No.
AWG26 
X1P 

1
2

配線図 

ハウジング　  　:XAP-02V-1（日圧） 
ソケットコンタクト:BXA-001T-P0.6（日圧）X2 
 

橙1黒 
橙1赤 COM

BKMRL

サンレックス24 1P×AWG26（太陽電線） 

１ 

２ 

切り放し 

切り放し 

ブレーキ解除スイッチ用ケーブル（オプション）

CN2

1 2

ケーブル側 XAP-02V-1
コネクタ （コンタクトBXA-001T-P0.6）（日本圧着端子）

端子
1 BKMRL ブレーキ解除スイッチ入力
2 COM ブレーキ解除スイッチ入力用電源出力



9

INTELLIGENT ACTUATOR

4. オプション

4.1 フランジ
Z軸先端に物を取付ける場合にご使用ください。

・ZR-S用フランジ：IX-FL-2
・ZR-M用フランジ：IX-FL-1

φ44

φ35
φ16

φ20

φ34h7φ25h7
φ60

M5

φ70

4-φ5.5

φ50

4-φ5.5
45° 

φ60φ5H7

45° 

2
47

30
2
6 8

φ5H7（　　　） ＋0.012 
　0

IX-FL-1IX-FL-2

25±0.012
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4.2 アブソリュートリセット調整冶具
エンコーダのアブソリュートデータが消失しアブソリセットが必要な場合に使用する冶具です
※アブソリュートリセットの調整手順についてはコントローラ（XSEL-P／Q）の取扱説明書を参
照ください。

※ZR-S、ZR-Mでサイズが異なります。

アブソリュートリセット調整冶具　型式：JG-ZRS（ZR-S用）
JG-ZRM（ZR-M用）
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5. ケーブル図

5.1 エンコーダケーブルの種類
アブソリュートエンコーダタイプとインクリメンタルエンコーダタイプでは使用するエンコーダケ
ーブルが異なります。
・インクリメンタルタイプ
R軸だけは必ずLS付仕様のエンコーダケーブル（CB-X1-PLA□□□）を使用してください。
・アブソリュートタイプ
ノーマル（CB-X1-PA□□□）でもLS付仕様（CB-X1-PLA□□□）どちらも使用できます。

5.2 インクリメンタルタイプとアブソリュートタイプについて
・インクリメンタルエンコーダタイプ
電源を落とすと位置データが消えるため、電源再投入のたびに原点復帰が必要となります。

・アブソリュートエンコーダタイプ
電源を落としても位置データを保持するため、電源再投入時に原点復帰は不要です。
最初にアブソリセットが必要です。
アブソリュート対応ケーブル

型式　CB-X1-PA□□□

（41）  （1 4）  

コン ト ロ ー ラ 側  

（1 3）  

（
3
7）
  

メカ 側  

LS側 
（8）  

（ 正面図 ）  

（
18
）
 

（
25
）
 

ドレン線およびシ－ルド編組 

（圧　着） 
AWG26

AWG26
（ハ ン ダ 付）  

－ 
－ 

白／青 
白／黄  
白／赤  
白／黒  
白／紫  
白／灰  
－ 
－ 
－ 
－ 
－ 
－ 
－ 
－ 
－ 

ダイ ダイ  
緑  
紫  
灰  
赤  
黒  
青  
黄  
－ 

－ 
－ 
E24V 
0V 
LS 

CLEEP 
OT 
RSV 
－ 
－ 
－ 
A+ 
A－ 
B+ 
B－ 
Z+ 
Z－ 
SRD+ 
SRD－  
ＢＡＴ ＋  
ＢＡＴ －  
ＶＣＣ  
ＧＮ Ｄ  
BKR－  
BKR+ 
－ 

10 
11 
12 
13 
26 
25 
24 
23 
9 
18 
19 
1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
14 
15 
16 
17 
20 
21 
22

紫 
灰 

ダイ ダイ  
緑 
赤 
黒 
ドレン 
青 
黄 

ＢＡＴ ＋  
ＢＡＴ －  
ＳＤ  
ＳＤ  
ＶＣＣ  
ＧＮ Ｄ  
Ｆ Ｇ 
Ｂ Ｋ－  
Ｂ Ｋ＋  

1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
9

配　線 色 信　号 No.

配　線 色 信　号 No.

（圧　着） 
AWG26

白／青 
白／黄 
白／赤 
白／黒 
白／紫 
白／灰 

E24V 
0V 
LS 

CLEEP 
OT 
RSV

1 
2 
3 
4 
5 
6

配　線 色 信　号 No.

シ－ルドはフ－ドにクランプ接続 

１ 

９ 

１ 

13

14

26

６ 

１ 

L

(線色の白/青は帯色/絶縁体色を示す)

（4 1）  （1 4）  

コン ト ロ ー ラ 側  

（1 3）  

（
3
7）
  

メカ 側  （ 正面図 ）  

（8）  

（ 正面図 ）  

（
25
）
 

プラ グ ハ ウ ジ ン グ ： ＸＭ Ｐ － ０ ９ Ｖ （日 圧 ）  
ソケ ッ トコ ン タ ク ト ： ＢＸ Ａ － ０ ０ １ Ｔ－ Ｐ ０ ． ６ （日 圧 ） × ９ 
リテ ー ナ ： ＸＭ Ｓ － ０ ９ Ｖ （日 圧 ）  
注６ ： 圧着機 は 、 コネ ク タ メ ー カ 推奨品 を使用 の こ と 。  

１ 

９ 

１ 

13

14

26

L

ドレン線およびシ－ルド編組 

（圧　着） 
AWG26

AWG26
（ハ ン ダ 付）  

－ 
－ 
－ 
－ 
－ 
－ 
－ 
－ 
－ 
－ 
－ 
－ 
－ 
－ 
－ 
－ 
－ 

ダイ ダイ  
緑  
紫  
灰  
赤  
黒  
青  
黄  
－ 

－ 
－ 
E24V 
0V 
LS 

CLEEP 
OT 
RSV 
－ 
－ 
－ 
A+ 
A－ 
B+ 
B－ 
Z+ 
Z－ 
SRD+ 
SRD－  
ＢＡＴ ＋  
ＢＡＴ －  
ＶＣＣ  
ＧＮ Ｄ  
BKR－  
BKR+ 
－ 

10 
11 
12 
13 
26 
25 
24 
23 
9 
18 
19 
1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
14 
15 
16 
17 
20 
21 
22

紫 
灰 

ダイ ダイ  
緑 
赤 
黒 
ドレン 
青 
黄 

ＢＡＴ ＋  
ＢＡＴ －  
ＳＤ  
ＳＤ  
ＶＣＣ  
ＧＮ Ｄ  
Ｆ Ｇ 
Ｂ Ｋ－  
Ｂ Ｋ＋  

1 
2 
3 
4 
5 
6 
7 
8 
9

配　線 色 信　号 No.

配　線 色 信　号 No.

シ－ルドはフ－ドにクランプ接続 

※□□□はケーブル長さ（L）を記入、最長30mまで対応
例）080=8m

※□□□はケーブル長さ（L）を記入、最長30mまで対応
例）080=8m

インクリメンタル対応ケーブル

型式　CB-X1-PLA□□□
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5.3 モータケーブル

型式　CB-X-MA□□□

L

コン ト ロ ー ラ 側  

4

1

1

4

配線 色 信号 No.
 

0.75 sq

緑 
赤 
白 
黒 

PE 
U 
V 
W

1 
2 
3 
4

配線 色 信号 No.
 

0.75 sq 
（圧 着）  

赤 
白 
黒 
緑 

U 
V 
W 
PE

1 
2 
3 
4

メカ 側  

（1 0）  （2 0）  

（ 正面図 ）  （ 正面図 ）  

（1 6）  

（
φ
9）
 

（
21
）
 

（
18
）
 

（
4
1）
  

※□□□はケーブル長さ（L）を記入、最長30mまで対応
例）080=8m

6. 製品の確認
開梱後、製品の状態や品目をご確認ください。

6.1 本製品関連の取扱説明書

番号 品　　名 型　　式
1 アクチュエータ本体 型式銘板の見方を参照ください。

付　属　品
2 ブレーキボックス RCB-110-RA13-0
3 ブレーキボックス・コントローラ間接続ケーブル CB-RCS2-PLA010
4 取扱説明書

番号 品　　名 型　　式
1 XSEL-P／Qコントローラ取扱説明書 MJ0148
2 XSEL-コントローラP／Q／PX／QX RCゲートウェイ機能取扱説明書 MJ0188
3 パソコン対応ソフト IA-101-X-MW／ IA-101-X-USBMW取扱説明書 MJ0154
4 ティーチングボックス SEL-T／TD取扱説明書 MJ0183
5 ティーチングボックス IA-T-X／XD取扱説明書 MJ0160
6 DeviceNet取扱説明書 MJ0124
7 CC-Link取扱説明書 MJ0123
8 ProfiBus-DP取扱説明書 MJ0153
9 Ethernet取扱説明書 MJ0140
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6.2 型式銘板の見方

6.3 ZRユニット型式

型式 

シリアル番号 

MODEL　　ZR-S-I-100-16-150-T2-S-B-L 
SERIAL　No.　600117639　　MADE　IN　JAPAN

ZR B-L
シリーズ名 タイプ エンコーダ種類 Z軸モータ種類 Z軸リード Z軸ストローク 適応コントローラ ケーブル長 オプション 

 S ： 小型（Z軸100W／R軸100W） 
 M ： 中型（Z軸200W／R軸200W） 

 100 ： 100W（Sタイプ固定） 
 200 ： 200W（Mタイプ固定） 

 16 ： 16mm（Sタイプ固定） 
 20 ： 20mm（Mタイプ固定） 

 150 ： 150ストローク（Sタイプ固定）
 200 ： 200ストローク（Mタイプ固定）

 T2 ： XSEL-P／Q

 B ： Z軸ブレーキ 
   （Z軸／R軸標準装備） 
 L ： リミットスイッチ 
   （R軸標準装備） 

 N ： なし 
 S ： 3m 
 M ： 5m 
 X□□ ： 長さ指定 

 I ： インクリメンタル 
 A ：  アブソリュート 
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7. 仕様
項　　　目 仕　　　様
型　　　式 ZR-S ZR-M

駆動方式
Z軸　（上下軸） ─ ブレーキ付きACサーボモータ＋ベルト＋ボールネジスプライン
R軸　（回転軸） ─ ACサーボモータ＋ベルト＋ギア減速＋スプライン

モータ容量
Z軸　（上下軸）

W
100 200

R軸　（回転軸） 100 200

動作範囲
Z軸　（上下軸） mm 150 200
R軸　（回転軸） 度 ±360

最大動作速度 Z軸　（上下軸） mm/s 1005 1256
（注1） R軸　（回転軸） 度/s 2200
繰り返し精度 Z軸　（上下軸） mm ±0.010
（注2） R軸　（回転軸） 度 ±0.005

可搬質量
定格

Kg
1 2

最大 3 6
Z軸（上下軸）位置決め動作時（注3）

N （Kgf）
107 （10.9） 171 （17.4）

最大推力 押付動作時 74.8 （7.6） 120 （12.2）
許容慣性モーメント（注4） Kg・m2 0.015 0.03

R軸許容負荷
許容トルク

N・m
1.9 （19） 3.8 （38.8）

（Kgf・cm）
原点検出 インクリメンタルエンコーダ方式／アブソリュートエンコーダ方式
動作環境 周囲温度・湿度 ─ 温度0～40℃ 湿度20～85%RH以下（結露無き事）
本体質量 ─ Kg 5.5 8

コントローラ
供給電源 ─ 230V 50／60Hz 5A
供給電源の許容値 % ±10

注1）各軸が別々に指定された速度で目標位置に移動する場合の速度。
注2）周囲温度20℃一定時の値です。
注3）瞬間的には最大推力の3倍の力が出る場合があります。
注4）回転軸中心換算の慣性モーメント許容値（最大値）です。（［9.3（2）搬送負荷条件］を参照

ください。）
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8. 設置環境、保存環境

8.1 設置環境

次の条件を満たす環境でご使用ください。

・直射日光があたらないこと。
・熱処理炉等、大きな熱源からの輻射熱が機械本体に加わらないこと。
・周囲温度は0～40℃。
・湿度85％以下、結露のないこと。
・腐食性ガス、可燃性ガスのないこと。
・通常の組立作業環境であり、塵埃が多くないこと。
・水滴、オイルミスト、切削液がかからないこと。
・硫酸、塩酸などの薬品がかからないこと。（耐薬品性の考慮はしておりません。）
・衝撃や振動が伝わらないこと。
・甚だしい電磁波、紫外線、放射線がないこと。

一般には作業者が保護具なしで作業できる環境です。

8.2 保存環境

・保存環境は設置環境に準じます。
・長期保存では特に結露の発生がないように配慮してください。
・出荷時に水分吸収剤は同梱しておりません。結露が予想される環境での保存の場合、梱包の外側
から全体を、あるいは開梱して直接、結露防止処置を施してください。
・保存温度は短期間でなら60℃まで耐えますが、1ヶ月以上の保存の場合は50℃までとしてください。
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9. 取付け

9.1 本体の取付け
・取付けフランジに取付け用穴が設けてあります（各部の名称参照）。指定のネジで取付けてくだ
さい。

※六角穴付ボルト強度区分10.9の場合

9.2 アクチュエータの設置姿勢
縦型用です（ボールネジが垂直方向）。横方向では使用できません。

弊社で各軸を組付けた状態の場合は、位置出し用のピン穴が設けてあります。組付けピンは2本用
意していますので位置決めにご使用ください。

タイプ 指定ネジ
※推奨締付けトルク
着座面：アルミ

ZR-S M6 536N・cm
ZR-M M8 1,148N・cm

水平設置 垂直設置 
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Q注意： R軸（回転軸）先端のDカット面は、R軸用の位置を決める規準としてご使用してく
ださい。
Dカット面を使用してツールをネジ止め固定する事は避けてください。Dカット位置
出し面の損傷につながります。
ツールはZRユニットを固定する装置に干渉しないよう設計してください。

Dカット面 
R軸（回転軸中心） ツール本体 

加圧フランジ 
シュパンリング等 

9.3 ツールおよび負荷の取付け
（1）ツールの取り付け
・ツールの取付け部分は十分な強度と剛性を確保し、位置ずれしないように取り付けてください。
・ツールの取付けに関しては、割締めまたはシュパンリング等を用いて取付けて頂くことを推奨し
ます。
（「4. オプション」のフランジをご用意しています。）
・止めネジでDカット面を利用し回転方向の固定を行なう場合には、樹脂、真鋳パット付止めネジ
をご使用いただくか、軟質材のセットピースを利用し、締めこんでください。
・下に取付け例を示しますので参考としてください。
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（2）搬送負荷条件

搬送質量

負荷の許容慣性モーメント

※負荷慣性モーメントが許容慣性モーメントの1／3を超えると、動作条件によっては振動する場合
があります。その場合、加速度を落として調整してください。また、補間動作において加速度だ
けの調整は軌跡に影響する傾向がありますので、速度の調整も併せて行ってください。

負荷のオフセット量（R軸（回転軸）中心からの）

※負荷にオフセット量がある場合、振動が起こり
やすい傾向になります。なるべく負荷重心のR軸
（回転軸）の中心上になるようにツール等の設定
をお願いします。
やむをえずオフセットさせる場合、表のオフセ
ット量以下になるようにしてください。
振動が発生した場合には速度、加速度を下げ調
整してください。

型式 定格搬送質量 最大搬送質量
ZR-S 1kg 3kg
ZR-M 2kg 6kg

型式 許容慣性モーメント 備考
ZR-S 0.015kg・m2

最大値
ZR-M 0.03kg・m2

型式 オフセット量
ZR-S 40mm
ZR-M 50mm

R軸中心 

オフセット量 

負荷重心 
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9.4 お客様用の部品の取付け
本体側面にお客様用の部品の取付けタップが設けてあります。［1. 各部の名称を参照ください］
お客様が準備する治具などのブラケットやセンサの取り付けにご利用ください。
（詳細寸法は［8. 外形図］を参照ください。）

※六角穴付ボルト強度区分10.9の場合

9.5 コネクタボックス用の取付け穴
コネクタボックスを取付ける場合のタップ穴を設けてあります。［1. 各部の名称］を参照ください。
・組付け出荷の場合は、コネクタボックスは取り付けられています。
・単品出荷の場合は付属品ではありません。
・バラ出荷の場合は付属品となります。
・コネクタボックスの取り付けを行わない場合は、ご自由に取り付け穴をご使用ください。
・指定のネジで取付けてください。

※六角穴付ボルト強度区分10.9の場合

タイプ タップ経 有効深さ
※推奨締付けトルク ※推奨締付けトルク
着座面：アルミ 着座面：鋼

ZR-S
M4 12mm 176N・cm｛18.0kgf・cm｝ 359N・cm｛36.7kgf・cm｝

ZR-M

タイプ タップ径 ネジの最大長
※推奨締付けトルク
着座面：鋼

ZR-S
M5 8mm 727N・cm｛74.2kgf・cm｝

ZR-M

Q注意： タップ穴が貫通しておりますので、取付けの際ネジの最大長にご注意ください。内部
メカに干渉すると故障の原因となります。
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10. 配線

10.1 配線図（インクリメンタルの場合）

ブレーキボックス 
RCB-110-RA13-0

エンコーダケーブル CB-X1-PA＊＊＊ 
エンコーダケーブル CB-X1-PLA＊＊＊ 

モータケーブル CB-X-MA＊＊＊ 
モータケーブル CB-X-MA＊＊＊ 

Z 
R

Z 
R

ZRユニット 

モータケーブル 

エンコーダケーブル 

直交軸 

ブレーキボックス 
・コントローラ間 
接続ケーブル（付属品） 
CB-RCS2-PLA＊＊＊ 

エンコーダ用 
コネクタ 

DC24V 
電源入力 

コントローラ 
（ブレーキ付き仕様） 
XSEL-P／Q

モータケーブル 

エンコーダケーブル 

モータ用コネクタ 
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10.2 配線図（アブソリュートの場合）

ブレーキボックス 
RCB-110-RA13-0

エンコーダケーブル CB-X1-PA＊＊＊ 
エンコーダケーブル CB-X1-PLA＊＊＊ 

モータケーブル CB-X-MA＊＊＊ 
モータケーブル CB-X-MA＊＊＊ 

Z 
R

Z 
R

ZRユニット 

モータケーブル 

エンコーダケーブル 

直交軸 

ブレーキボックス 
・コントローラ間 
接続ケーブル（付属品） 
CB-RCS2-PLA＊＊＊ 

エンコーダ用 
コネクタ 

DC24V 
電源入力 

コントローラ 
（ブレーキ付き仕様） 
XSEL-P／Q

モータケーブル 

エンコーダケーブル 

モータ用コネクタ 

LSコネクタは未接続 
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10.3 配線方法
（1）システム（プログラム）に応じた各アクチュエータの制御軸No.（Axis No.）

を決め、コントローラの該当するコネクタに接続してください。

（2）ブレーキボックスの接続は、左側、右側がそれぞれ1軸に対応しています。
Z軸とR軸のエンコーダケーブルは、左側、右側のどちらに接続しても良いですが、例えば、
Z軸を左側のコネクタ（ACTUATOR2）に接続した場合は、ブレーキボックスとXSELコント
ローラ間のケーブルは、接続コネクタ（CONTROLLER2）にXSEL側のZ軸に相当する軸No.
のケーブルを接続してください。

Q注意：ケーブルにコネクタ番号が表示されていない場合は、コネクタ番号などを付けて、保
守の際などに、間違いが発生しないようにしてください。
接続を間違えた場合、モータ・基板の損傷や誤動作の原因になります。

エンコーダケーブルコネクタ
制御軸No. コントローラ前面
（Axis No.） パネルの表示

1 PG1
2 PG2
3 PG3
4 PG4
5 PG5
6 PG6

モータケーブルコネクタ
制御軸No. コントローラ前面
（Axis No.） パネルの表示

1 M1
2 M2
3 M3
4 M4
5 M5
6 M6

左側 右側 
CONTROLLER2 
コントローラとの 
接続コネクタ 

ACTUATOR2 
ZRユニットとの 
接続コネクタ 

CONTROLLER1 
コントローラとの 
接続コネクタ 

ACTUATOR1 
ZRユニットとの 
接続コネクタ 
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Q注意：・接続の前にコネクタピンの曲がりや折れ、ケーブルの損傷がないこと確認してから
確実に接続を行ってください。
・エンコーダケーブルを接続する時は、必ずコネクタの向きを確認し取付けてくださ
い。
・ブレーキ用電源は、IO電源・二次側回路電源と併用するとIO信号にノイズがのる等
不安定になりますので専用のDC24V電源をご用意ください。
・ブレーキ用の電源は出力電圧DC24V±10％、容量20Wから30Wが必要になります。

（3）ブレーキボックスとコントローラに、DC24Vの電源を接続し、電源を供給し
てください。

ブレーキボックス 
RCB-110-RA13-0

DC24V電源入力 

コントローラ（ブレーキ付き仕様） 
XSEL-P／Q

DC24V電源入力 

＋24V  0V
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10.4 配線時の禁止事項
ケーブル端のコネクタをコントローラに接続してください。
I/Oケーブル、コントローラ電源ケーブル、パソコン接続ケーブル等の接続方法はコントローラ取
扱説明書、パソコン対応ソフト取扱説明書を参照してください。
アクチュエータ、コントローラを使用してアプリケーション・システムを作り上げる場合、各ケー
ブルの引き回しや接続が正しく行われないと、ケーブルの断線や接触不良などの思わぬトラブル発
生につながります。以下にケーブル処理方法に関する禁止事項を説明します。

・ケーブルを切断して延長したり、短縮、あるいは再接合しないでください。
・ケーブルが固定できない場合は、自重でたわむ範囲か、自立型ケーブルホースなどの大半径の配
線としケーブルの負荷が少なくなるようにしてください。
・一ヶ所に屈曲が集中しないようにしてください。

・ケーブルには、折り目、よじれ、ねじれをつけないようにしてください。

・強い力で引っ張らないようにしてください。

・ケーブルの一ヶ所に回転が加わらないようにしてください。

スチールバンド
（ピアノ線）

軽く結束する。
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ケーブルがひんぱんに曲がる
場所にはスパイラルチューブ
を使わないでください。

付属ケーブルはロボットケーブルではありません。 
絶対にケーブルベアに収納しないでください。 

中継ケーブルは必ず 
ロボットケーブルを使用してください。 

ケーブルベアは曲げ半径 
r＝50mm以上をご使用ください。 

・挟み込み、打ちきず、切りきずをつけないようにしてください。

・ケーブルの固定は適度とし、締め付けすぎないようにしてください。

10.5 ケーブルベア使用時の注意
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・ケーブルベアやフレキシブルチューブ内でカラミやヨジレが無いように、またケーブルに自由度
を持たせるために結束しないようにしてください。（曲げた時に突っ張らない事）

・ケーブルベア内に占める収納ケーブル類およびエア配管の容積は60％以下にしてください。

10.6 ダクト内の配線
ダクト内のI/O 線、通信ラインは電源・動力線と混在させずに分離してください。

10.7 据付け、配線後の確認
据付け、配線後に次の事を確認してください。

・目視にてアクチュエータ本体、コントローラ、ケーブルに傷、へこみなどの異常がないか確認し
てください。
・ケーブル接続に間違いはないか、コネクタが確実に接続されているか確認してください。

ケーブル

ケーブルベア

動力電源線
ダクト

信号線
（フラットケーブル等）

警　告
・ケーブルの接続、取外しの際には、必ずコントローラの電源を切って作業を行ってください。
電源を入れたまま行なうと、アクチュエータが誤作動を起こし重大な人身事故や機械装置の
損傷をまねく恐れがあります。

・コネクタの接続が不十分な場合、アクチュエータが誤作動し危険です。必ずコネクタが正常
に接続されている事を確認してください。
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11. 運転調整

11.1 加速度の設定の目安
加速度は以下のグラフを目安に設定してください。
・各軸別々での動作の目安です。補間動作を行う場合は、遅い軸の方の加減速度に合わせてくだ
さい。
・連続動作（デューティ100％）時です
・「11.2 搬送負荷についての注意」をご参照ください
・R軸の注意事項
負荷慣性モーメントが許容慣性モーメントの1／3を超えると、動作条件によっては振動する場合
があります。その場合、加速度を落として調整してください。また、補間動作において加速度だ
けの調整は軌跡に影響する傾向がありますので、速度の調整もあわせて行ってください。

Z軸（上下軸）連続運転時 

R軸（回転軸）連続運転時 

許容イナーシャ［kg-m2］ 

負荷［kg］ 

加
速
度
［
G
］
 

加
速
度
［
G
］
 

0.5

0.4

0.3

0.2

0.1

0

1.6

1.4

1.2

1.0

0.8

0.6

0.4

0.2

0.0
0.000 0.005 0.010 0.015 0.020 0.025 0.030 0.035

0 1 2 3 4 5 6 7

ZR-S
ZR-M

ZR-S
ZR-M
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11.2 搬送負荷についての注意
・先端質量、慣性モーメントに応じた適切な加速度を設定してください。
駆動部分の早期寿命低下、破損、振動を招きます。
・振動が発生した場合は、加速度を落としてください。
・加速度を上げる場合は、徐々に設定値を上げて調整する様にしてください。
・負荷にオフセット量が有る場合、振動が起こりやすい傾向になります。
なるべく負荷重心がR軸（回転軸）の中心上になるようにツール等の設計をお願いします。
・過負荷エラーが出る場合は加速度設定を下げるか、加減速後に停止時間を設ける等の調整を行っ
てください。
・搬送負荷はR軸（回転軸）回転中心上の負荷です。
・ロボットを高速で水平移動させたい場合は、できるだけ上下軸を上昇端付近になるようにティー
チングを行なってください。また、上下軸を下降端で動作させる場合は、速度・加速度を落とす
必要があります。

※その他の詳細な調整方法はコントローラ（XSEL-P／Q）の取扱説明書を参照ください。

11.3 押付力
押付力は、（ドライバカードパラメータNo.38 位置決め時押付トルクリミット）で調整する事がで
きます。
（最大70％）
R軸は押付けできません。Z軸だけです。
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12. 運転上のご注意

12.1 ブレーキについて
・ブレーキは何らかの原因でサーボOFFした時に、ワークを保持させる目的の物です。
非常停止ブレーキの目的には使用できませんのでご注意ください。
・最大可搬質量以上は保持できません。（最大可搬質量は「7. 仕様」を参照してください）
・手動でブレーキを解除したい場合は、コントローラのブレーキ解除スイッチをご使用ください。
ロボット側にはブレーキ解除スイッチはありません。

12.2 原点復帰について（インクリメンタルタイプ）
原点復帰の動作順序は以下のようになります。
①Z軸メカエンドサーチ1回目
②Z軸オフセット移動1回目
③R軸LSサーチ（CCW）
④R軸Z相サーチ（CW）
⑤R軸オフセット移動（CCW）
⑥Z軸メカエンドサーチ2回目
⑦Z軸オフセット移動2回目
⑧終了

Q注意：動作順序③のR軸LSサーチは必ず反時計方向に回転し、近回りしません。
原点復帰前の位置によっては1回転近く回転する事があり、開口穴にケーブル等を通
した場合はケーブルを切断する場合があります。ネジレなどケーブルにかかる力には
ご注意ください。

ブレーキ解除スイッチ 

コントローラ（ブレーキ付き仕様） 

DC24V電源入力 
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12.3 位置ゲイン
直交軸とZRユニットのZ軸またはR軸を含むCP動作（補間動作）において位置ゲインが各軸で異な
ると、動作条件によっては軌跡に影響を及ぼす場合があります。その為、全軸の位置ゲインを同じ
値に設置することを推奨します。

位置ゲインはコントローラ（XSEL-P／Q）の軸別パラメータNo.60で調整します。変更方法はパソ
コン対応ソフトの取扱説明書を参照ください。

※CP動作命令：
“PATH,CIR,ARC,PSPL,CIR2,ARC2,ARCD,ARCC,CIRS,ARCS,ARCH,PACH,MOVL,MVLI,PMVL等”

ただし、ZRのZ軸、R軸の各位置ゲインは直交軸の有無、CP動作、PTP動作など動作条件にかかわ
らず必ず同じ値にしてください。
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13. 保守、点検
購入されたアクチュエータを安全に効率よく使用する為には日常の点検および定期的な点検が必要
です。
以下に示す保守点検を行ってください。

13.1 点検期間と項目
稼動時間は1日8時間とした場合の点検期間です。昼夜連続運転など稼働率の高い場合は運転時間に
応じ点検期間を短縮してください。

本取扱説明書に記載されている以外の点検、調整、修理、部品交換等は行わないでください。
次の分解作業及びケーブルの切断は行わないでください。行った場合は保証の範囲外とさせて頂き
ます。
・サーボモータの分解
・減速ギア部の分解
・ボールねじスプラインの分解
・ベアリングの分解
・ブレーキの分解
・ケーブルの切断

外部目視検査 内部検査 グリス補給
始業点検 ○
稼動後1ヶ月 ○
稼動後半年 ○ ○ ○
稼動後1年 ○ ○
以後半年毎 ○ ○
1年毎 ○ ○

Q注意：・点検を行う場合には、十分に安全を確認して行ってください。
・定期点検は、コントローラの電源を切って行う場合と入れて行う場合がありますが、
いずれの場合も「作業中、電源投入禁止」などの表示をして、他の作業者が電源を
操作できないようにしてください。

警　告
・点検、保守作業を十分理解しないで作業を行うと重大な人身事故につながる恐れが有ります。

・点検を行わなかった場合は駆動部分の早期寿命低下を引き起こす可能性が有ります。
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13.2 外部目視検査
毎日のロボット稼動前、稼動後に以下の内容の点検を行ってください。

ロボットに損傷や異常がある場合は弊社にご連絡ください。

13.3 清掃
・外面の清掃は随時行ってください。
・清掃は柔らかい布等で汚れを拭いてください。
・隙間から塵埃が入り込まないよう、圧縮空気を強く吹き付けないでください。
・石油系溶剤は樹脂、塗装面を傷めるので使用しないでください。
・汚れが甚だしい場合は、中性洗剤またはアルコールを柔らかい布等に含ませて、軽く拭き取る程
度にしてください。

13.4 内部検査
6ヶ月毎、日常点検と共にロボットに以下の内容の点検を行ってください。

ロボットに損傷やガタなどの異常がある場合は弊社にご連絡ください。

点検箇所 点検内容

お客様の設置される
柵の変形、位置ズレの修正。

安全設備（安全柵等）
安全回路の動作。
インターロック機構の正常動作。
ロボット本体取付けボルトの緩み。

ロボット本体 外観における異常。（カバー類のがたつき、傷、へこみ等がないか）
異常な動作、振動や異音。

ケーブル類
ケーブルの傷。
ケーブル固定部の緩み。

非常停止スイッチ 非常停止スイッチの正常動作。

点検箇所 点検内容

・ボールスプラインのガタ。
ボールねじスプライン ・古いグリスをウェス等で除去した後の新しいグリスの補給（※1）

使用グリス：共同油脂製マルテンプLRLNo.3または相当品
・ギア部を回転させながらグリスの塗布。塗布後、ギア部を数回往復
させグリスをなじませます。ブレーキリリース後、出力軸を手動で
回すとギアが回ります。ブレーキリリースはコントローラ側のスイ
ッチで行ってください。R軸減速ギア部

※必ずブレーキリリースを行ってください。ブレーキのリリースをせ
ずにR軸を回すと故障の原因となります。
使用グリス：共同油脂製マルテンプAC-D No.2または相当品

コネクタ コネクタ接続の緩み。
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13.5 グリス補給
R軸グリスアップ手順　（カバー取外し方法）

●手順
①上面と下面の六角穴付ボルトを外します
②背面の十字穴付皿小ネジを緩めます
③カバーを上方にずらして取り外します
④R軸ギアにグリスを塗布します
⑤カバーを取付けます
※側面のケーブルに引っかけないよう注意して取付けてください。
※カバーは内部フレームとリアパネルに挟まるように取付けてください。
⑥全てのネジを締めます。
配線の重なりに注意しながら、空間に収めてください。パネルが浮いた状態で無理に固定しない
でください。
締付けトルク（M3ネジ：0.74N・m、M4ネジ：1.76N・m）
※Z軸モータが高温になっている場合があります。十分に冷えたのを確認してから作業を行ってく
ださい。

警　告
フッ素系のグリスは決して用いないでください。リチウム系グリスと混ざった場合、グリスの
性能を損ない、場合によってはアクチュエータに損傷を与える場合があります。

カバーを上にずらす 

六角穴付ボルト 
M3×6、4個 
取外し 

R軸ギア 
グリス塗布 

六角穴付ボルト 
M3×16、2個　取外し 

十字穴付皿小ねじ 
M3×10、6個　緩め 

十字穴付皿小ねじ 
M3×10、6個　緩め 

内部 
フレーム 

カバーは内部フレ 
ームとリアパネル 
に挟まるように取 
付けてください 

カバー 

リアパネル 
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14. 付録

14.1 アブソリュートリセット方法（アブソリュートタイプのみ）
ZRユニットを初めてコントローラに接続した場合やアブソエンコーダバッテリ電圧異常時、エ

ンコーダケーブルを外した場合などはエンコーダバッテリエラーとなり、アブソリュートリセット
が必要になります。

14.1.1 アブソリュートリセット準備

ZRユニットのアブソリュートリセットはPCソフト（またはティーチングボックス）のボールネジ
スプライン調整メニューから行います。また、アブソリュートリセットには冶具が必要になります。

・ZRユニットアブソリュートリセット対応バージョン：
パソコン対応ソフト（IA-101-X-＊＊）Ver.V7.4.0.0以降
ティーチングボックスメインアプリ（IA-T-X・IA-T-XD）Ver.1.5.0以降
ティーチングボックスメインアプリ（SEL-T・SEL-TD）Ver.1.0.9以降

・アブソリュートリセット調整冶具　型式：JG-ZRS（ZRS用）
JG-ZRM（ZRM用）

ロボット、コントローラ、パソコンのケーブルを接続してパソコンソフトから動作可能な状態とし
ます。必ずEMGスイッチの動作確認を行ってから作業してください。

警　告
●点検、保守作業を十分理解しないで作業を行うと重大な人身事故につながる恐れが有ります。
●他の作業者がコントローラ、操作盤等を操作しない様に「作業中」の表示をしてください。
●パラメータのバックアップを行いアブソリュートを行ってください。

プレート 

ピン 
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14.1.2 アブソリュートリセットメニュー（ボールネジスプライン調整
ウィンドウ）の立ち上げ

（1）パソコンソフトからボールネジスプライン調整ウィンドウを立ち上げます。

（2）ボールネジスプライン調整ウィンドウが立ち上がります。
直線移動軸No.を選択することで「回転移動軸No.（相手軸No.）」、「エンコーダ種別」が表示されます。
●ボールネジスプライン調整は直線移動軸、回転移動軸ペアで行います。調整の手順にはロボット
を動作させる項目もありますので、アクチュエータの動作範囲と障害物等が無い様に動作可能な
状態の操作を行ってください。
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14.1.3 アブソリュートリセット（ボールネジスプライン調整）手順

（1）アブソリュートリセット（ボールネジスプライン調整）を実施する「直線移動軸No.」を選択
してください。

（2）「エンコーダ多回転データリセット1（直線移動軸，回転移動軸）」ボタンをクリックします。
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（3）ダイアログボックスが表示されるので、はい（Y）ボタンを押してください。

（4）ダイアログボックスが表示されるので、はい（Y）ボタンを押してください。
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（5）「コントローラエラーリセット」ボタンをクリックしてください。

（6）「サーボON（直線移動軸，回転移動軸）」ボタンをクリックします。
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（7）「仮基準姿勢待機（直線移動軸）」ボタンをクリックします。
●直線移動軸（Z軸）が原点復帰しますので、ご注意ください。

Dカット面 

基準姿勢図 

（8）回転移動軸（R軸）をジョグで基準姿勢位置（基準姿勢図を参照）まで動かし、「ジョグ終了」
ボタンをクリックします。
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（9）「サーボOFF（直線移動軸，回転移動軸）」ボタンをクリックします。

（10）非常停止スイッチを押します。（パソコンケーブルの非常停止ボタン）
（11）ブレーキをリリースします。ブレーキリリースはコントローラ側のスイッチで行います。
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（12）調整冶具のプレートとピンを下の図のようにセットして基準姿勢を固定します。

取付け方法
①ボールネジスプラインを冶具の穴に下から入れます。
②ボールネジスプラインのDカット面をaの面にあてます。
③ボールネジスプラインの側面をbの面にあてます。
④cのネジを締め、冶具をボールネジスプラインに固定します。
※この時、調整冶具がボールネジスプラインに垂直で、Dカット面とa面が密着している事を確
認してください。
※使用ネジ：六角穴付止めネジM5
※締め付けトルク：20［N・cm］（目安）
⑤付属のシャフトをZR本体の穴に差し込みます。
※手を離すと抜けますのでご注意ください。
⑥ボールネジスプラインを回転させ、付属のシャフトと冶具のd面を軽くあてます。

警　告
●必ず非常停止スイッチを押して調整ジグをセットしてください。ロボットが誤動作する恐れ
が有り重大な人身事故につながります。

Dカット面 

シャフト a

b

c
d

a

d 
b 

c
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（13）「確認」ボタンをクリックします。

（14）「エンコーダ多回転データリセット2（回転移動軸）」ボタンをクリックします。
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（15）ダイアログボックスが表示されるので、はい（Y）ボタンを押してください。

（16）ダイアログボックスが表示されるので、はい（Y）を選択してください。
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（17）「原点プリセット値自動更新（必須）（回転移動軸）」ボタンをクリックします。

（18）調整冶具の除去を行います。
（19）プレーキをロックします。（コントローラ本体の前面パネル）
（20）非常停止を解除します。（パソコンケーブルの非常停止ボタン解除）
（21）「確認」ボタンをクリックします。
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（22）「サーボON（直線移動軸,回転移動軸）」をクリックします。

（23）「基準姿勢待機（直線移動軸）（回転移動軸－＞0）」ボタンをクリックします。
●回転移動軸（R軸）が0点移動後、直線移動軸（Z軸）が原点復帰しますので、注意してください。
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（24）「サーボOFF（直線移動軸，回転移動軸）」ボタンをクリックします。

（25）「エンコーダ多回転データリセット3（直線移動軸）」ボタンをクリックします。
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（26）ダイアログボックスが表示されるので、はい（Y）を選択してください。

（27）「原点プリセット値自動更新（必須）（直線移動軸）」ボタンをクリックし、ウィンドウ右上の
「×」をクリックして終了します。

警　告
●作業手順を間違えると位置ズレする可能性がありますので、注意してください。
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（29）フラッシュROM書込みが終わると下の画面がでてきます。「はい」ボタンをクリックします。

（28）ボールネジスプライン調整を行った場合、ボールネジスプライン調整ウィンドウを閉じると
下の画面が出て来ますので、「はい」ボタンをクリックしてください。
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15. 保証
お買い上げいただきましたZRシリーズロボットは、弊社の厳正な出荷試験を経てお届けしており
ます。
保証関係は次の通りです。

（1）保証期間
以下のいずれか先に達した期間といたします。

・弊社出荷後18ヶ月
・ご指定場所に納入後12ヶ月
・稼働2500時間

（2）保証範囲
保証範囲は有償で納入させていただいた弊社製品の範囲とし、保証期間中に適正な使用状態
のもとに発生した故障で、かつ明らかに弊社の責による場合は、代替品の提供または故障品
の修理対応を無償で実施いたします。
ただし、故障の原因が次に該当する場合は、保証範囲から除外いたします。

①カタログまたは取扱説明書などに記載されている以外の条件・環境での取り扱いならびに
ご使用の場合
②弊社商品以外の原因による場合
③弊社または弊社代理店以外による改造または修理による場合
④弊社出荷当時の科学・技術水準では予見できなかった場合
⑤天災、災害、事故など弊社側の責ではない原因による場合
⑥塗装の自然退色など経時変化による場合
⑦消耗部品（ステンレスシート等）の使用損耗による場合
⑧設備上、影響のない発生音などの感覚的現象の場合

尚、ここでの保証は弊社納入品単体の保証を意味するもので、納入品の故障により誘発され
る損害は保証の対象から除かせていただきます。
また、修理は引き取り修理対応といたします。

（3）責任の制限
弊社商品に起因して生じた特別損害、間接損害、または消極損害に関しましては、弊社はい
かなる場合も責任を負いません。

（4）サービスの範囲
納入品の価格には、プログラム作成及び技術者派遣等により発生する費用を含んでおりません。
従いまして、次の場合は、期間内であっても別途費用を申し受けさせていただきます。

・取付け調整指導及び試験運転立ち会い。
・保守点検。
・操作、配線方法等の技術指導及び技術教育。
・プログラム作成等、プログラムに関する技術指導及び技術教育。
・その他、弊社が別途有料と定めるサービス及び作業。
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16. 変更履歴

改定日 改定内容

2009.  1 初　版

2009.12 「14.  付録　 14.1  アブソリュートリセット方法」追加

2010.  4 「10.  配線」にインクリメンタルとアブソリュートの配線図追加
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