
基板搬送工程のラック収納に最適 マシンローディングで開口部（扉）付近がフリースペース
設備開口部をふさがずに設置できるため、マシンのメンテナンス性が向上

取出姿勢 待機姿勢

壁掛型省スペースロボット

MZ12W-21

基板挿入ハンドがロボットアームより上のため
基板へのダスト付着リスクが低減

省スペース
■ 広い動作範囲により、走行装置の設置が不要
■ 第1軸の振り子動作により、
通路のような狭小レイアウトでも作業可能

高速・高精度
■ 第1軸の壁掛け構造と
ファインモーション機能により、軌跡精度を向上

パワフルな手首
■ MZ12Hの2倍以上の手首トルク
■ 大型ワークやハンドに対応



●製品改良のため、定格、仕様、外寸などの一部を予告なしに変更することがあります。
●本製品の最終使用者が軍事関係、または兵器等の製造用に使用する場合、「外国為替及び外国貿易法」の定める輸出規制の対象となることがあります。輸出される際には、十分な審査及び必要な輸出手続きをお取り下さい。
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VOC（揮発性有機化合物）成分フリーの
インキを使用して印刷しました。

本体仕様 外形寸法及び動作範囲

*1： 表内の最大速度は最大値であり、作業プログラムや手首負荷条件によって変化します。
*2： 手首許容慣性モーメントは、手首負荷条件により異なりますので、注意してください。
*3： 「JIS B 8432」に準拠しています。
*4： クリーン環境仕様の内蔵バルブオプション選択時はφ6×1となります。
*5： 海抜1000m以下でご使用の場合です。許容高度を超える場合、
周囲温度が制約を受けます。制御装置は、周囲温度：0～40℃となります。

*6： 有機溶剤、酸、アルカリ、塩素系、ガソリン系切削液など
シール部材を劣化させる液体は使用できません。
ワイヤーハーネス部は、IP65相当、制御装置（CFDs-3000）はIP20相当です。
補足：耐環境性を参照ください。

*7： ISO 14644-1に準拠した社内評価に基づきます。クリーン度を確保する場合は、
ダウンフローのあるクリーンルーム内に設置してください。
ロボットは防塵梱包されておりませんので、クリーンルーム搬入の際は
ロボットの埃・粉塵の除去および拭き取り清掃が必要です。

*8： JIS Z 8737-1（ISO 11201）に従って測定したＡ荷重等価騒音レベルです。
（定格負荷、最高速度での運転）
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項目
ロボット型式
構造
自由度
駆動方式

位置繰り返し精度*3

最大リーチ
エアー配管
アプリケーション信号線
設置方法

耐環境性*6

クリーン度*7

騒音レベル*8

本体質量

設置条件

最大動作範囲

最大速度*1

可搬質量

手首許容
静負荷トルク

手首許容最大
慣性モーメント*2

仕様
MZ12W-21
垂直多関節形

6
ACサーボ方式
±1.66rad（±95°）

＋3.14～－1.22rad（＋180～－70°）
＋3.67～－2.57rad（＋210～－147°）

±3.32rad（±190°）
±2.36rad（±135°）
±6.28rad（±360°）
4.54rad/s（260°/s）
4.01rad/s（230°/s）
4.54rad/s（260°/s）
8.2rad/s（470°/s）
4.89rad/s（280°/s）
10.82rad/s（620°/s）

12kg
55.0N・m
55.0N・m
50.0N・m
3.0kg・m2

3.0kg・m2

2.6kg・m2

±0.04mm
1564mm

φ6×2　φ8×1*4

24芯
床置/傾斜/天吊

IP67相当（防塵・防滴）
CLASS4
73dB
205kg

J1
J2
J3
J4
J5
J6
J1
J2
J3
J4
J5
J6
手首部
J4
J5
J6
J4
J5
J6

周囲温度：0～45℃*5
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

2518

501


