


項目 仕様
ロボット型式 CMZ05-01
構造 関節形
自由度 6
駆動方式 ACサーボ方式

最大動作範囲

J1 ±2.97rad(±170°)

J2
出荷時 -2.00～+0.69rad(-115～+40°)
最大 ※1 -2.36～1.40rad(-135～+80°)
J3 -2.48～2.69rad(-142～+154°)
J4 ±3.32rad(±190°)

J5
出荷時 ±1.57rad(±90°)
最大 ※1 ±2.09rad(±120°)
J6 ±6.28rad(±360°)

最大速度

J1 4.71rad/s(270°/s)
J2 4.28rad/s(245°/s)
J3 5.42rad/s(310°/s)
J4 9.60rad/s(550°/s)
J5 9.60rad/s(550°/s)
J6 16.58rad/s(950°/s)

手先速度
非協働時 2500mm/s
協働時 1000mm/s ※2

可搬質量 手首部 5kg

手首許容静負荷トルク
J4 16.9N・m
J5 16.9N・m
J6  9.4N・m

手首許容
最大慣性モーメント 

J4 0.49kg・m2

J5 0.49kg・m2

J6 0.15kg・m2

位置繰り返し精度 ※3 ±0.020mm
最大リーチ 927 mm

エアー配管 φ6×2（3連ソレノイドバルブ標準搭載）
使用可能圧力範囲：0.1～0.5Mpa

アプリケーション信号線 20芯、又は12芯（オプション選択による）
LAN なし、8芯1系統、8芯2系統（オプション選択による）
設置方法 床置/天吊

設置条件
周囲温度：0～40℃

周囲湿度：20～85%RH（結露無きこと）
据付面への許容振動：0.5G（4.9m/s2）以下

耐環境性 IP67相当（防塵・防滴）
クリーン度 ISO CLASS4相当 ※4
騒音レベル 75dB
本体質量 53kg


