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三菱电机的 FA 整体解决方案

3 4

CNC
C-70系列

通过丰富的FA设备群之间互相配合，实现用户的各种要求。三菱电机通过提供整体解决方案
一直致力于成为用户满意度No.1的FA供应商。

提供整体 FA 解决方案

通过e&eco-F@ctory，
活用能源信息的同时实现生产效率的提高与成本削减。

基于三菱电机FA设备群的系统构建示例

塑壳断路器
WS-V系列

电磁接触器
MS-T系列

变频器
A800系列

MELFA工业用机器人
F系列

AC伺服  
MELSERVO-J4系列

可编程控制器：
MELSEC-Q系列

HMI:
GOT2000系列

GOT2000

触控板
（GOT2000）

视觉传感器

伺服驱动螺丝紧固机

MELFA工业用机器人
F系列

设备统筹
PLC网络

安全可编程控制器

垂直多关节机器人
RV-7FL

安全设备的连接
通过安全可编程控制器
与CC-Link Safety
节省连接配线

位置检测用
摄像头

视觉传感器

伺服放大器

电器元件组装系统

控制设备构成

e&eco-F@ctory融合了通过生产工厂的“可视化”来提高生产效率的e-F@ctory与通过能源的“可视化管理”实现节能的

eco-F@ctory。

“e&eco-F@ctory化工厂”主要是从能源的角度对工厂进行优化。

它需要实现生产信息与能源信息的“可视化”，并对协同各项信息进行细致的能源管理。通过准确的掌握不同生产线中不

同的能源使用方式与使用情况，并对其使用方式进行分析，从能源上实现“对整个工厂的优化”。

在制造出通用电机以来的80多年时间里，三菱电机的FA业务既

是FA机床、机电一体化产品开发的挑战者，同时也是支撑日

本、中国、亚洲乃至世界制造业的历史。我们对此间积累的FA

控制技术、驱动控制技术、机电一体化技术进行磨砺的同时，

又在不断扩充控制产品、驱动产品、机电一体化产品、配电控

制产品等产品线。同时，除这些产品组件以外还率先提供了

e&eco-F@ctory iQ Platform这一生产工厂的革命性解决方案。

三菱电机作为FA整体供应商，今后也将不断向世界输送满足用

户需求的FA产品群。

驱 动 技 术

机电一体化技术控制器技术

配 电 控 制 技 术

先进的技术、
产品、解决方案

开展全球业务
一流的研发、
质量、服务

节能/环保活动

•传感器
•周边设备

Ethernet

Ethernet
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电磁阀

排出 排出

J1轴活动栓

RV-2F

4kg
可搬运
重量

臂长

4kg 7kg

515mm
649mm

713mm

908mm

型号

504mm

2kg 7kg

RV-4F RV-4FL RV-7F RV-7FL

1503mm

7kg

RV-7FLL

1094mm

13kg

RV-13F

1388mm

13kg

RV-13FL

1094mm

20kg

RV-20F
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＊1：清洁规格机型：120mm
＊2：清洁规格机型、防水规格机型：１２０mm
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＊1：清洁规格机型：120mm
＊2：清洁规格机型、防水规格机型：１２０mm
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为了应对更高级的应用

通过灵活运用高精度的视觉传感器和机器人力加减控制的力觉传感器，实现了以往无法进行自动化的
高难度作业的自动化。

基于机器人单元生产系统的功能活用示例
力觉控制

● 检查按压力，插入时的受力状态，提高作
业质量

● 接合要求严格的工件组装
● 基于力感应信息的示教支援

● 不使用送料器及定位夹具来抓取工件
● 分散、重叠状态工件的装配、分拣作业

●  在2台机器人间进行手臂以及抓手的干涉
检测，防止机器人间相互碰撞

● 2台机器人相互协调搬运长物、重物
● 保持未固定部件间的位置关系进行搬运

组装

● 通过电动抓手实现对多种尺寸不同的零部
件的抓取

● 缩短装备切换时间
● 通过多功能抓手同时搬运，缩短节拍

时间

智能化解决方案

高精度的嵌合动作，保证品质，提高可靠性

力觉控制功能

接触 角度修正
位置补正

插入
10N时发生用
户报警

Z方向按压力控制+
回转动作

通过Y方向摸索
控制插入作业

位相检知

位相结合组装

动作变更

■力觉日志（- RT ToolBox2日志查看器）
R56TB/R57TB

对目标物体施加固定
力的同时进行动作

X

Y

Z

检测目标物

以2N的力按压并
进行动作

R32TB/R33TB

力

紧急停止

正常作业

柔性控制+错误检知
能够柔和控制机器人，根据对象工件边摸索边动作。
在插入时施加了超过指定值的力的场合，将会发生报警而中断动作。

实现位相重叠等复杂的组装作业

根据力检知改变动作
通过检知接触状态，可迅速改变动作方向和力控制。
可改变插补动作中的力控制特性，进行高自由度的组装作业。

示教作业支援

搭载力觉GUI
● 电脑支持S/W(RT ToolBox2)及示教盒上标准搭载力觉GUI画面，可轻松对力觉传感器进行操作。
● 可将位置数据同步的力觉数据记录保存。
● 可通过RT ToolBox2将日志数据显示为图表。
● 可通过FTP将日志数据文件传送到PC中。

实现固定力度的作业

按压力控制
能够以固定的力向任意方向做出按压动作。还适用于去毛刺作业及张力
施加作业。

通过示教盒上的力觉控制专用画面，观
察受力状态的同时进行示教。可实现最
合适的位置示教。

Ｎｅｗ

三维视觉传感器

干涉回避

协调控制

多功能抓手
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三维视觉传感器

无需登录对象工件的三维模型，从而缩短启动时间。

干涉回避功能

可根据用途分别使用无模型、模型匹配等识别方式。

通过不使用专用托盘及送料器的分散供应，减轻部件供应作业的负担。

颠覆以往的常识，无需费力登录工件的形状即可进行零部件的抓
取（抓取散装工件）。只需输入抓握所需的简单信息（抓手的指
宽、尺寸、吸附垫尺寸等）即可轻松应对各种工件，缩短启动准
备时间。

可通过进行JOG操作及自动运行时提前检测出机器人手臂间的碰撞，
防止其受到意外的干扰。另外，可以减少为了防止机器人间冲突的
互锁（报警停止）。

可降低因示教操作失误及忘记互锁导致的碰撞修复工时。

【仅Q型控制器】

保持相互间抓握位置关系下的组装作业

颠覆视觉传感器常识的无模型技术！

※ 最终进行定位时还需2维视觉等。
※ 在同时使用2维视觉时需对2维视觉进行调整。

协调控制

通过机器人间的CPU连接，可在必要时进行个别机器人间的协调控
制。通常情况下为独立运行，操作和使用都很简单。

不使用大型的机器人，也可通过多台小型机器人搬运长物和重物。

分散供应的实现

通过独创的技术实现高速零部件的抓取

自动防止机器人间的碰撞

支持多识别方式

减轻启动作业时的负担

多台手臂的协调控制

协调搬运

【仅Q型控制器】

为了应对更高级的应用 智能化解决方案

散装部件供应

MELFA-3D Vision

无模型识别 模型匹配识别

通过立体模型定义机器人手臂，进行干涉
检测

复合抓手

多功能电动抓手

削减了针对不同物件更换抓手等的准备时间，提高了同时搬运、组
装等作业的的工作效率。

可配备4个双电磁阀、标配16点传感器输入、根据不同的作业要求最
多可配置4个抓手（卡盘）

使用1根抓手用通信电缆和1根电磁阀用气管即可完成连接

可通过示教盒自由进行操作。抓手的标准坐标系已经预先完成设
定，进行工具设定时只需简单地指定偏移量即可

可以设定对应柔软工件、重物等抓握目标的抓握力・抓握速度。即
使面对多个大小不同的工件，也可通过指定动作位置来设置最适合
的行程。通过抓手的位置反馈，可使其适用于抓握的成功／失
败，以及工件尺寸测定的合格判定等的产品检查。

● 多功能电动抓手（TAIYO产）

● 复合抓手（IDEC产）

可以通过机器人程序轻松地根据工件的外形对动作行程和抓握力进
行设定。

支持多物品抓取

气缸无法实现的高性能动作控制

多合一

配线简洁

操作简单

简单控制

操作简单

通过示教盒的抓手专用画面可自由进行操作。

通过开闭行程控制防止干涉

〈电动抓手的优点〉
◎多点位置控制（支持多个品种、开闭行程调整）

防止树脂成型产品等变形

工件抓握 组装

〈电动抓手的优点〉
◎速度控制（维持工件形状、缓和冲击力）
◎抓握力调控（防止工件变形）

抓手 抓手 抓手

搬运

防止变形

抓手抓手 抓手

工件抓握・搬运 安装 抓手打开
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使面对多个大小不同的工件，也可通过指定动作位置来设置最适合
的行程。通过抓手的位置反馈，可使其适用于抓握的成功／失
败，以及工件尺寸测定的合格判定等的产品检查。

● 多功能电动抓手（TAIYO产）

● 复合抓手（IDEC产）

可以通过机器人程序轻松地根据工件的外形对动作行程和抓握力进
行设定。

支持多物品抓取

气缸无法实现的高性能动作控制

多合一

配线简洁

操作简单

简单控制

操作简单

通过示教盒的抓手专用画面可自由进行操作。

通过开闭行程控制防止干涉

〈电动抓手的优点〉
◎多点位置控制（支持多个品种、开闭行程调整）

防止树脂成型产品等变形

工件抓握 组装

〈电动抓手的优点〉
◎速度控制（维持工件形状、缓和冲击力）
◎抓握力调控（防止工件变形）

抓手 抓手 抓手

搬运

防止变形

抓手抓手 抓手

工件抓握・搬运 安装 抓手打开
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多机器性能与性能电动手
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多机器性能与性能电动手
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可在抓手编辑画面上制作由基本图形组合的抓手，安装到机器
人上。同时还可以导入通用的3D模型（支持3D数据格式：STL
、OBJ）。模拟时，抓手与工件及配套设备的关系一目了然。

可在机器人的每个运行周期获取当前位置、电流值、速度、轴
负荷、传感器信息等数据（最高8万条记录）并进行图表显示。
同时还会记录执行行与输入、输出信号，可以方便进行机器人
状态的分析，提高排错的效率。
此外，可以将获取的数据保存为图片（Bitmap）及CSV格式。

示波图功能（位置与电流的实时监视例）

模型输入的环境指示例

安装在RT2上制作的抓手

Ｎｅｗ
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可在抓手编辑画面上制作由基本图形组合的抓手，安装到机器
人上。同时还可以导入通用的3D模型（支持3D数据格式：STL
、OBJ）。模拟时，抓手与工件及配套设备的关系一目了然。

可在机器人的每个运行周期获取当前位置、电流值、速度、轴
负荷、传感器信息等数据（最高8万条记录）并进行图表显示。
同时还会记录执行行与输入、输出信号，可以方便进行机器人
状态的分析，提高排错的效率。
此外，可以将获取的数据保存为图片（Bitmap）及CSV格式。

示波图功能（位置与电流的实时监视例）

模型输入的环境指示例

安装在RT2上制作的抓手

Ｎｅｗ
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臂长

F:F系列

s

0.6sec

关节型

机器电缆

R V - 2 F B - 1 D

29 30

最大3（额定2）*5

* 5 : 最大可搬运重量是在机械安装法兰面姿势向下（垂直±10°）的条件下的可装载重量。

80
75

＋120°

ー
120°

R504.6

R139.5

电子阀（选件）
安装空间

电子阀（选件）
安装空间

手腕向上的边界线
手腕向下的边界线

控制点（R点）

P点

P点动作区域

最小300
手腕向下的

特异点边界线

R13
9.5

＋240°

ー240°

俯视图

R504.6

P点

P点动作区域

10
0

62
3

85

50
4.
6

38
9.
6

29
5

23
0

79
9.
6

94
.6

50

5

64

（
18
5） （８０） （８０）

160

A

B

504.6

70 270

504.6

140

侧面图

各轴的动作范围：
J1：±240°
J2：±120°
J3：0°～160°
J4：±200°
J5：±120°
J6：±360°

 1Ｄ ：ＣＲ７５1-Ｄ
 1Ｑ ：ＣＲ７５1-Ｑ



臂长

F:F系列

s

0.6sec

关节型

机器电缆

R V - 2 F B - 1 D

29 30

最大3（额定2）*5

* 5 : 最大可搬运重量是在机械安装法兰面姿势向下（垂直±10°）的条件下的可装载重量。

80
75

＋120°

ー
120°

R504.6

R139.5

电子阀（选件）
安装空间

电子阀（选件）
安装空间

手腕向上的边界线
手腕向下的边界线

控制点（R点）

P点

P点动作区域

最小300
手腕向下的

特异点边界线

R13
9.5

＋240°

ー240°

俯视图

R504.6

P点

P点动作区域
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3
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5
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6
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5

64

（
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5） （８０） （８０）

160
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504.6

70 270

504.6

140

侧面图

各轴的动作范围：
J1：±240°
J2：±120°
J3：0°～160°
J4：±200°
J5：±120°
J6：±360°

 1Ｄ ：ＣＲ７５1-Ｄ
 1Ｑ ：ＣＲ７５1-Ｑ



各轴的动作范围

约

R V - 4 F L C - 1D-S H 0 1

气管４（×４／×２）
抓手输入8点

视觉传感器（注2）
力觉传感器
电动抓手

注1）J6轴的工作范围为±200deg。保护等级为IP40。
注2）确认内置的视觉传感器电缆与COGNEX公司生产的In-Sight EZ进行连接后是否可以正常工作。

○（×４）
○
－
－
－

-SH01
－
○
○

-SH02

○
使用

其中一种

－
－
○
○
○

-SH03
○（×２）

○
－
○
－

-SH04
○（×２）

○
○
－
－

-SH05
配管可内置设备

型号（特殊机型编号）

31 32

最大4（额定4）*8
（注1）

-SH规格时J6：±200°

-SH规格时J6：±200°

通用部分

6.5mm（-SH**）

* 8   最大可搬运重量是在机械安装法兰面姿势向下（垂直±10°）的条件下的可装载重量。
* 9   如需要5轴规格的长臂机，请联系营业窗口。

1Ｄ：ＣＲ７５1-Ｄ
1Ｑ：ＣＲ７５1-Ｑ

视觉传感器

电动抓手

力觉传感器臂长



各轴的动作范围

约

R V - 4 F L C - 1D-S H 0 1

气管４（×４／×２）
抓手输入8点

视觉传感器（注2）
力觉传感器
电动抓手

注1）J6轴的工作范围为±200deg。保护等级为IP40。
注2）确认内置的视觉传感器电缆与COGNEX公司生产的In-Sight EZ进行连接后是否可以正常工作。

○（×４）
○
－
－
－

-SH01
－
○
○

-SH02

○
使用

其中一种

－
－
○
○
○

-SH03
○（×２）

○
－
○
－

-SH04
○（×２）

○
○
－
－

-SH05
配管可内置设备

型号（特殊机型编号）

31 32

最大4（额定4）*8
（注1）

-SH规格时J6：±200°

-SH规格时J6：±200°

通用部分

6.5mm（-SH**）

* 8   最大可搬运重量是在机械安装法兰面姿势向下（垂直±10°）的条件下的可装载重量。
* 9   如需要5轴规格的长臂机，请联系营业窗口。

1Ｄ：ＣＲ７５1-Ｄ
1Ｑ：ＣＲ７５1-Ｑ

视觉传感器

电动抓手

力觉传感器臂长



RV-7F
RV-7FL

RV-7FLL

RV-7F
RV-7FL
RV-7FLL

型号 单位 RV-7F（M）（C）

340＋370
713

240（－115～+125）
156（－0～+156）

360
401
450

11064
0.32

65

480（±240）

337

±0.02

1次:φ6×2根  2次:φ4×8根、φ4×4根（内置于手腕时）

RV-7FLL（M）（C）RV-7FL（M）（C）

565＋805
1503

380（±190）
240（－90～+150）

167.5（－10～+157.5）

234
164
219
375

15300
0.63

±0.06

130

1次:φ6×2根  2次:φ6×8根、φ4×4根（内置于手腕时）
7m(双向接头连接)

kg
mm
mm

度

度/s

mm/sec
sec
mm
℃
kg

Ｎｍ

kgm2

NO1臂长

Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６
Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６

Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６

规 格

标准／油雾／清洁
IP40（标准）／IP67（油雾） ＊1／ISO等级3 ＊7

落地式、吊顶式（壁挂式 ＊2）
垂直多关节型

６
AC伺服马达
绝对编码器

最大7（额定7）*8
435＋470

908

240（－100～+130）
162（－0～+162）

400（±200）
240（－120～＋120）

720（±360）
288
321
360

450
720

10977
0.35

0～40
67

16.2
16.2
6.86
0.45
0.45
0.10

抓手输入8点/输出8点、多功能抓手专用信号线、LANx1（100BASE-TX）*5

5m(双向接头连接)
CR751-D／Q

最新型的伺服控制、最佳化手臂机构设计，可以提升动作的速

度、精度和性能。可搬运重量比旧机型的6kg提高了1kg。满

足了客户“希望再提高一点”的要求。同时扩大了各轴的工作

范围，纤细的机械臂确保了更大的作业区域。非常适合构建紧

凑型的单元。另外还增加了可应对更大范围，伸臂半径

1503mm的新机型。

R V – 7 F L L C – 1 D – S H 0 1

系列名称
Ｆ：Ｆ系列

控制型号

特殊机型编号

 1Ｄ ：ＣＲ７５1-Ｄ
 1Ｑ ：ＣＲ７５1-Ｑ

ＳＨxx：内置配管规格

机构人结构
ＲＶ：垂直多关节型

手臂长度
无标记：标准手臂

Ｌ：加长手臂
LL：超加长手臂

本体环境规格
无标记：标准规格

M : 油雾规格
Ｃ：清洁规格

最大可搬运重量
7：7ｋｇ

配线配管内置规格

气动φ４
抓手输入８点

视觉传感器（注2）
力觉传感器
电动抓手

（注1）

○(×4)
○

－
－
－

-SH01
－
○

○

○

（使用其中一种）

-SH02
－
－
○

○

○

-SH03
○(×２)

○

－
○

－

-SH04
○(×２)

○

○

○

○

-SH05
配管可内置设备

型号（特殊机型编号）

注1）J6轴的工作范围为±200deg。保护等级为IP40。
注2）确认内置的视觉传感器电缆与COGNEX公司生产的In-Sight EZ进行连 
         接后是否可以正常工作。

33 34

■最高级别的快速动作 

【最大合成速度11.0m/s (RV-7F)】

■标准周期时间

【0.36s (RV-7F)】

■旋转轴动作范围 ±240度 (RV-7F/7F)、±190度 (RV-7FLL)

■环境标准【标准：IP40、油雾：IP67、清洁：ISO等级3】

■符合各种认证

欧洲机械认证(CE)，KCC认证等。
(对应规格为特殊机型，研究时请向本公司咨询。)

＊8：最大可搬运重量是在机械安装法兰面姿势向下（垂直±10°）的条件下的可装载重量。

RV-7F/7FL/7FLL通用

RV-7F/7FL通用

矢视图A
背面图（详细安装尺寸）

矢视图B
背面图（详细安装尺寸）

10
2.5

10
2.5

(2
05

)
12

4.
5

124.5

102.5 102.5 4-φ9钻孔（安装基准面）
Rz25

R
z2

5

(205)

24
5

16
2

（
安

装
基

准
面

）

245.7

φ40h8
P.C.D.φ31.5

φ20H7深6

45° φ5H7深8
4-M5螺栓深8（＊3）

注）

注）φ40部位深度为3.5mm（清洁/油雾）、
　　6mm（标准）、6.5mm（-SH**）。
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2.

3

35
2.

3

R192.8

R907.7

13
07

.7

270

200

R159

40
0

43
5

50

47085
125

93
9.

4

B

B

侧面图俯视图

P点动作范围

P点

A

A

P点

手腕向下边界线

手腕朝下特异
点限位线

R907.7

90
7.

7

907.7 907.7

16
6（

＊
1）

207.6 250

12
0

約100
维护用空间
（＊2）

15
.9

抓手配线配管内置规格（-SH**）

控制点（R点）
-SH**规格时
控制点（R点）

P点动作区域

电缆连接用
空间（＊1）

11
4

66

76 66

R1
92

.8

-110°+
13

0°

102

最小390

+240°

-240°

+145°（＊4）

+215°（＊4）

-145°（＊4）

-215°（＊4）

+1
20

°（
注

1）

前面部・側面部動作域
制限（＊4）

RV-7FL
各轴的动作范围：
J1：±240°
J2：-110°～130°
J3：0°～162°
J4：±200°　
J5：±120°
J6：±360°
-SH规格时J6：±200°

P点

713.4 713.4

11
13

.471
3.

4
56

8.
4

R197.4

R713.4

16
8.

4

手腕向下边界线

手腕朝下特异
点限位线

200
270

84
4.

4

+240°

-240°

P点动作范围

P点

R713.4

40
0

34
0

50

37085
125

R159

俯视图 侧面图
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4 16
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＊
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约100
维护用空间
（＊2）
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抓手配线配管内置规格（-SH**）

控制点（R点）

76

-SH**规格时
控制点（R点）

P点动作区域

电缆连接用
空间（＊1）

6666

R19
7.4

+12
5° -115°

102

最小390

＊1：为连接机器间电缆，请确保电缆连接用空间。
＊2：为进行维修，请确保可取下盖帽的维修空间。
＊3：螺丝部之间请预留7.5～8mm。
＊4：前部运作域限制：J1轴角度为+145°≦J1≦+215°或-145°≦J1≦-215°域中键J2轴的运作域限制为-110°≦J2≦+120°。
＊5：前部运作域限制：J1轴角度为J1≧+120°或≦-120°中J2轴的运作域限制为-90°≦J2≦+130°。
＊6：-SH的详细规格请参考标准规格书。

各轴的动作范围：
J1：±240°
J2：-115°～125°
J3：0°～156°
J4：±200°　
J5：±120°
J6：±360°
-SH规格时J6：±200°

RV-7F

（
＊

1）

控制点（R点）

手腕向下边界线

RV-7FLL

侧面图

-SH**规格下
控制点（R点）

A

矢视图C

背面图（详细安装尺寸）

P点动作范围

P点

俯视图

机械手配线配管内部规格（-SH**）时

12
96

.9
13
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P点
工作范围

电缆连接用
空间（＊1）
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1242.6

R1372.6
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(＊
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正面部分、侧面部分工
作范围限制（＊5）
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最小430
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各轴的动作范围:
J1：±190°
J2：-90°～+150°
J3：-10°～+157.5°
J4：±200°　
J5：±120°
J6：±360°
-SH规格时J6：±200°

C

RV-7FLL专用

内置电缆

视觉传感器

电动抓手

适配器电缆

力觉传感器



RV-7F
RV-7FL

RV-7FLL

RV-7F
RV-7FL
RV-7FLL

型号 单位 RV-7F（M）（C）

340＋370
713

240（－115～+125）
156（－0～+156）

360
401
450

11064
0.32

65

480（±240）

337

±0.02

1次:φ6×2根  2次:φ4×8根、φ4×4根（内置于手腕时）

RV-7FLL（M）（C）RV-7FL（M）（C）

565＋805
1503

380（±190）
240（－90～+150）

167.5（－10～+157.5）

234
164
219
375

15300
0.63

±0.06

130

1次:φ6×2根  2次:φ6×8根、φ4×4根（内置于手腕时）
7m(双向接头连接)

kg
mm
mm

度

度/s

mm/sec
sec
mm
℃
kg

Ｎｍ

kgm2

NO1臂长

Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６
Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６

Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６

规 格

标准／油雾／清洁
IP40（标准）／IP67（油雾） ＊1／ISO等级3 ＊7

落地式、吊顶式（壁挂式 ＊2）
垂直多关节型

６
AC伺服马达
绝对编码器

最大7（额定7）*8
435＋470

908

240（－100～+130）
162（－0～+162）

400（±200）
240（－120～＋120）

720（±360）
288
321
360

450
720

10977
0.35

0～40
67

16.2
16.2
6.86
0.45
0.45
0.10

抓手输入8点/输出8点、多功能抓手专用信号线、LANx1（100BASE-TX）*5

5m(双向接头连接)
CR751-D／Q

最新型的伺服控制、最佳化手臂机构设计，可以提升动作的速

度、精度和性能。可搬运重量比旧机型的6kg提高了1kg。满

足了客户“希望再提高一点”的要求。同时扩大了各轴的工作

范围，纤细的机械臂确保了更大的作业区域。非常适合构建紧

凑型的单元。另外还增加了可应对更大范围，伸臂半径

1503mm的新机型。

R V – 7 F L L C – 1 D – S H 0 1

系列名称
Ｆ：Ｆ系列

控制型号

特殊机型编号

 1Ｄ ：ＣＲ７５1-Ｄ
 1Ｑ ：ＣＲ７５1-Ｑ

ＳＨxx：内置配管规格

机构人结构
ＲＶ：垂直多关节型

手臂长度
无标记：标准手臂

Ｌ：加长手臂
LL：超加长手臂

本体环境规格
无标记：标准规格

M : 油雾规格
Ｃ：清洁规格

最大可搬运重量
7：7ｋｇ

配线配管内置规格

气动φ４
抓手输入８点

视觉传感器（注2）
力觉传感器
电动抓手

（注1）

○(×4)
○

－
－
－

-SH01
－
○

○

○

（使用其中一种）

-SH02
－
－
○

○

○

-SH03
○(×２)

○

－
○

－

-SH04
○(×２)

○

○

○

○

-SH05
配管可内置设备

型号（特殊机型编号）

注1）J6轴的工作范围为±200deg。保护等级为IP40。
注2）确认内置的视觉传感器电缆与COGNEX公司生产的In-Sight EZ进行连 
         接后是否可以正常工作。
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■最高级别的快速动作 

【最大合成速度11.0m/s (RV-7F)】

■标准周期时间

【0.36s (RV-7F)】

■旋转轴动作范围 ±240度 (RV-7F/7F)、±190度 (RV-7FLL)

■环境标准【标准：IP40、油雾：IP67、清洁：ISO等级3】

■符合各种认证

欧洲机械认证(CE)，KCC认证等。
(对应规格为特殊机型，研究时请向本公司咨询。)

＊8：最大可搬运重量是在机械安装法兰面姿势向下（垂直±10°）的条件下的可装载重量。

RV-7F/7FL/7FLL通用

RV-7F/7FL通用

矢视图A
背面图（详细安装尺寸）

矢视图B
背面图（详细安装尺寸）

10
2.5

10
2.5

(2
05

)
12

4.
5

124.5

102.5 102.5 4-φ9钻孔（安装基准面）
Rz25

R
z2

5

(205)

24
5

16
2

（
安

装
基

准
面

）

245.7

φ40h8
P.C.D.φ31.5

φ20H7深6

45° φ5H7深8
4-M5螺栓深8（＊3）

注）

注）φ40部位深度为3.5mm（清洁/油雾）、
　　6mm（标准）、6.5mm（-SH**）。

75
2.

3

35
2.

3

R192.8

R907.7

13
07

.7

270

200

R159

40
0

43
5

50

47085
125

93
9.

4

B

B

侧面图俯视图

P点动作范围

P点

A

A

P点

手腕向下边界线

手腕朝下特异
点限位线

R907.7
90

7.
7

907.7 907.7

16
6（

＊
1）

207.6 250
12

0

約100
维护用空间
（＊2）

15
.9

抓手配线配管内置规格（-SH**）

控制点（R点）
-SH**规格时
控制点（R点）

P点动作区域

电缆连接用
空间（＊1）

11
4

66

76 66

R1
92

.8

-110°+
13

0°

102

最小390

+240°

-240°

+145°（＊4）

+215°（＊4）

-145°（＊4）

-215°（＊4）

+1
20

°（
注

1）

前面部・側面部動作域
制限（＊4）

RV-7FL
各轴的动作范围：
J1：±240°
J2：-110°～130°
J3：0°～162°
J4：±200°　
J5：±120°
J6：±360°
-SH规格时J6：±200°

P点

713.4 713.4

11
13

.471
3.

4
56

8.
4

R197.4

R713.4

16
8.

4

手腕向下边界线

手腕朝下特异
点限位线

200
270

84
4.

4

+240°

-240°

P点动作范围

P点

R713.4

40
0

34
0

50

37085
125

R159

俯视图 侧面图

11
4 16
6（

＊
1）

207.6 250

12
0

约100
维护用空间
（＊2）

15
.9

抓手配线配管内置规格（-SH**）

控制点（R点）

76

-SH**规格时
控制点（R点）

P点动作区域

电缆连接用
空间（＊1）

6666

R19
7.4

+12
5° -115°

102

最小390

＊1：为连接机器间电缆，请确保电缆连接用空间。
＊2：为进行维修，请确保可取下盖帽的维修空间。
＊3：螺丝部之间请预留7.5～8mm。
＊4：前部运作域限制：J1轴角度为+145°≦J1≦+215°或-145°≦J1≦-215°域中键J2轴的运作域限制为-110°≦J2≦+120°。
＊5：前部运作域限制：J1轴角度为J1≧+120°或≦-120°中J2轴的运作域限制为-90°≦J2≦+130°。
＊6：-SH的详细规格请参考标准规格书。

各轴的动作范围：
J1：±240°
J2：-115°～125°
J3：0°～156°
J4：±200°　
J5：±120°
J6：±360°
-SH规格时J6：±200°

RV-7F

（
＊

1）

控制点（R点）

手腕向下边界线

RV-7FLL

侧面图

-SH**规格下
控制点（R点）

A

矢视图C

背面图（详细安装尺寸）

P点动作范围

P点

俯视图

机械手配线配管内部规格（-SH**）时

12
96

.9
13

71
.5

P点
工作范围

电缆连接用
空间（＊1）

18
5

11
4 R277.6

-190°

+190° 399

15
0° 18

21
.5

973.7

90°

R399

84
6.

9

157.5°

1242.6

R1372.6

130

13
0°

(＊
1)

正面部分、侧面部分工
作范围限制（＊5）

R1502.6

P点

R52
9

529

85 805

11
52

65
56

5
45

0

242.5

160

300

347

300

最小430

125

66

13
0

250

4-φ14孔
（钻孔）

2-φ8H7
钻孔

（安装基准面）

（
安

装
基

准
面

）

Rz25

R
z2

5

300

50

155

250

100

13
5

13
525

0 15
5

12
0

30
0

各轴的动作范围:
J1：±190°
J2：-90°～+150°
J3：-10°～+157.5°
J4：±200°　
J5：±120°
J6：±360°
-SH规格时J6：±200°

C

RV-7FLL专用

内置电缆

视觉传感器

电动抓手

适配器电缆

力觉传感器
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RV-13F
RV-13FL

可搬重量增至13kg的高可搬RV-F系列全新登场。通过最新的
伺服调控、横臂结构的最优化，实现高速•高精•高效的动
作。最适合的臂长与更宽阔的6轴关节可动范围，可应对广泛
的版面布局。通过耐环境规格，无需选择设置环境，也可适
用于多种用途。多连抓手、多功能抓手等均可从容使用，也
可应对大负荷机械零件的搬运、电气零件的组装、医药装箱
等作业。

■ 最高级别的快速动作 
【最大合成速度10.5m/s(RV-13F)】

■ 标准周期时间
【0.53s(RV-13F)】

■ 旋转轴动作范围  ±190度

■ 环境标准【标准：IP40、油雾：IP67、清洁：ISO等级3】

■ 符合各种认证
欧洲机械认证(CE)，KCC认证等。
(对应规格为特殊机型，研究时请向本公司咨询。)

RV-13F
RV-13FL

0.53sec
２５ｍｍ

３００ｍｍ

（RＶ-13F）

垂直13Kg
型

型号 单位 RV-13F（M）（C）

410＋550
1094

290
234
312
375
375
720

10450
0.53

120

RV-13FL（M）（C）

565＋690
1388

234
164
219
375
375
720
9700
0.68

130

kg
mm
mm

度

度/s

mm/sec
sec
mm
℃
kg

Ｎｍ

kgm2

NO1臂长

Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６
Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６

Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６

规 格

环境标准
保护等级
安装形态
结构
动作自由度
驱动方式 
位置检测方式
可搬运重量
臂长 
最大动作半径

动作范围

最大速度

最大合成速度　＊3
周期时间　＊4
重复定位精度
环境温度
本体重量

允许力矩

允许惯性

工具接线

工具气动配管
机器电缆
连接控制器  ＊6

标准/油雾/清洁
IP40（标准）/IP67(油雾)*1/ISO等级3*7

落地式、吊顶式（壁挂式*2）
垂直多关节型

６
AC伺服马达
绝对编码器

最大13（额定12） ＊8

380（±190）
240（ー90～＋150）

167.5（ー10～＋157.5）
400（±200）

240（－120～＋120）
720（±360）

±0.05
0～40

19.3
19.3
11

0.47
0.47
0.14

抓手输入8点/输出8点
多功能抓手专用信号线

LAN×1〈100BASE-TX〉 ＊5
1次：Φ6*2根 2次：Φ6*8根、Φ4*4根（内置手腕时）

7m(双向接头连接)
CR751-D／Q

R V – 1 3 F L C – 1 D – S H 0 1

系列名称
Ｆ：Ｆ系列

控制器型号

特殊机型编号

 1Ｄ ：ＣＲ７５1-Ｄ
 1Ｑ ：ＣＲ７５1-Ｑ

ＳＨｘｘ ：内置配管规格

机器人结构
ＲＶ：垂直多关节型

手臂长度
无标记：标准手臂

Ｌ：加长手臂

本体环境规格
无标记：标准规格

M : 油雾规格
Ｃ：清洁规格

最大可搬运重量
13：13ｋｇ

＊1：该产品的环境适应性能因客户所使用的油的特性而异，请事先咨询销售商。需要空气吹扫，具体请确认规格书。
＊2：壁挂式为有J1轴动作范围限制的特殊规格。
＊3：是全轴合成时的机械接口面上的值。 
＊4：是全轴合成时的机械接口面上的值。 
＊5：也可当做传统机型的预备线（0.13sq 4组线）使用。
＊6：请根据所使用的用途选择控制器。CR751-D：独立型、CR751-Q：iQ Platform对应型
＊7：清洁度保护以清洁室的降流0.3m/s与机器人内部吸取为条件。请在基座后方准备吸取用φ8的接头。
＊8：最大可搬运重量是在机械安装法兰面姿势向下（垂直±10°）的条件下的可装载重量。

配线配管内置规格

气动φ４
抓手输入8点

视觉传感器（注2）
力觉传感器
电动抓手

注1）J6轴的工作范围为±200deg。保护等级为IP40。
注2）确认内置的视觉传感器电缆与COGNEX公司生产的In-Sight EZ进行连接后是否可以正常工作。

○（×４）
○
－
－
－

-SH01
－
○
○
○

（使用任意一种）

-SH02
－
－
○
○
○

-SH03
○（×２）

○
－
○
－

-SH04
○（×２）

○
○
－
－

-SH05
可内置配管型号

型号（特殊机械编号）

（注1）

45
0

41
0

65

242.5

99
7

250

13
0

最小430

300

250

13
5

15
5

155

13
5

12
0

30
0

25
0

100
50

300
347

16
6 160

300

P.C.D ∅40

2-φ8H7钻孔
4-φ14孔
（安装孔）

φ6H7螺栓深8
45°

4-M6螺栓深10（＊4）

（
安

装
基

准
面

）

（安装基准面）

18
5（

＊
3）

683.6

15
0°

280.3

14
13

.8
45

8.
9

157.5°

550

P点

97

130

833.8

R1093.8

-190°

+190°

R410.3

R280.3

控制点（R点）

手腕朝下限位线

R963.8

90°

13
0°

(＊
1)

手腕朝下特异点
限位线

侧面图

150

-SH**规格时
控制点

A
视角A
机械接口部位详细

视角B

背面图（安装规格详细）

R2
77

.6

P点动作范围

P点

俯视图

抓手配线配管内置规格（-SH**）

90
8.

9
96

3.
8

P点动作区域

维护用空间（＊3）

R
z2

5

Rz25

＊1：前部・侧面动作领域：J1轴的角度がJ1≧+120°或J1≦-130°中J2轴的动作领域限定为-90°≦J2≦+130°。
＊2：前部动作领域限制：J1轴的角度J1≧+130°或J1≦-140°中J2轴的动作领域限定为-90°≦J2≦+130°。
＊3：为在机器间连接电缆，请确保留有连接电缆用空间。
＊4：螺丝部请设为10～9mm。
＊5：-SH的详细规格请参考标准规格书。

通用部分

外形尺寸图、动作范围图
RV-13F

RV-13FL

φ50h8螺栓深6.5
φ50h8螺栓深8
（SH规格时）

φ25H7螺栓深6
（SH规格时）

φ25H7螺栓深10

（
＊

3）

P点

控制点（R点）

手腕朝下限位线

手腕朝下特异点
限位线

侧面图

-SH**规格时
控制点

A

P动作区域

P点

俯视图

抓手配线配管内置规格（-SH**）

11
82

.4
12

58
.1

P点动作区域

电缆连接用空
间（＊3）

90° 157.5°

73
2.

4
17

08
.1

930.5

15
0°

R1258.1

R327.6

R457.6

130
327.6 1128.1

13
0°

(＊
3)

R1387.9

-190°

+190°

11
52

65
56

5
45

0

347

160

300

242.5

69097

16
6

R277.6

最小430

150

300

13
0

12°

18
5

250

B

B

内置电缆

视觉传感器

电动抓手

适配器电缆

力觉传感器
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RV-13F
RV-13FL

可搬重量增至13kg的高可搬RV-F系列全新登场。通过最新的
伺服调控、横臂结构的最优化，实现高速•高精•高效的动
作。最适合的臂长与更宽阔的6轴关节可动范围，可应对广泛
的版面布局。通过耐环境规格，无需选择设置环境，也可适
用于多种用途。多连抓手、多功能抓手等均可从容使用，也
可应对大负荷机械零件的搬运、电气零件的组装、医药装箱
等作业。

■ 最高级别的快速动作 
【最大合成速度10.5m/s(RV-13F)】

■ 标准周期时间
【0.53s(RV-13F)】

■ 旋转轴动作范围  ±190度

■ 环境标准【标准：IP40、油雾：IP67、清洁：ISO等级3】

■ 符合各种认证
欧洲机械认证(CE)，KCC认证等。
(对应规格为特殊机型，研究时请向本公司咨询。)

RV-13F
RV-13FL

0.53sec
２５ｍｍ

３００ｍｍ

（RＶ-13F）

垂直13Kg
型

型号 单位 RV-13F（M）（C）

410＋550
1094

290
234
312
375
375
720

10450
0.53

120

RV-13FL（M）（C）

565＋690
1388

234
164
219
375
375
720
9700
0.68

130

kg
mm
mm

度

度/s

mm/sec
sec
mm
℃
kg

Ｎｍ

kgm2

NO1臂长

Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６
Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６

Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６

规 格

环境标准
保护等级
安装形态
结构
动作自由度
驱动方式 
位置检测方式
可搬运重量
臂长 
最大动作半径

动作范围

最大速度

最大合成速度　＊3
周期时间　＊4
重复定位精度
环境温度
本体重量

允许力矩

允许惯性

工具接线

工具气动配管
机器电缆
连接控制器  ＊6

标准/油雾/清洁
IP40（标准）/IP67(油雾)*1/ISO等级3*7

落地式、吊顶式（壁挂式*2）
垂直多关节型

６
AC伺服马达
绝对编码器

最大13（额定12） ＊8

380（±190）
240（ー90～＋150）

167.5（ー10～＋157.5）
400（±200）

240（－120～＋120）
720（±360）

±0.05
0～40

19.3
19.3
11

0.47
0.47
0.14

抓手输入8点/输出8点
多功能抓手专用信号线

LAN×1〈100BASE-TX〉 ＊5
1次：Φ6*2根 2次：Φ6*8根、Φ4*4根（内置手腕时）

7m(双向接头连接)
CR751-D／Q

R V – 1 3 F L C – 1 D – S H 0 1

系列名称
Ｆ：Ｆ系列

控制器型号

特殊机型编号

 1Ｄ ：ＣＲ７５1-Ｄ
 1Ｑ ：ＣＲ７５1-Ｑ

ＳＨｘｘ ：内置配管规格

机器人结构
ＲＶ：垂直多关节型

手臂长度
无标记：标准手臂

Ｌ：加长手臂

本体环境规格
无标记：标准规格

M : 油雾规格
Ｃ：清洁规格

最大可搬运重量
13：13ｋｇ

＊1：该产品的环境适应性能因客户所使用的油的特性而异，请事先咨询销售商。需要空气吹扫，具体请确认规格书。
＊2：壁挂式为有J1轴动作范围限制的特殊规格。
＊3：是全轴合成时的机械接口面上的值。 
＊4：是全轴合成时的机械接口面上的值。 
＊5：也可当做传统机型的预备线（0.13sq 4组线）使用。
＊6：请根据所使用的用途选择控制器。CR751-D：独立型、CR751-Q：iQ Platform对应型
＊7：清洁度保护以清洁室的降流0.3m/s与机器人内部吸取为条件。请在基座后方准备吸取用φ8的接头。
＊8：最大可搬运重量是在机械安装法兰面姿势向下（垂直±10°）的条件下的可装载重量。

配线配管内置规格

气动φ４
抓手输入8点

视觉传感器（注2）
力觉传感器
电动抓手

注1）J6轴的工作范围为±200deg。保护等级为IP40。
注2）确认内置的视觉传感器电缆与COGNEX公司生产的In-Sight EZ进行连接后是否可以正常工作。

○（×４）
○
－
－
－

-SH01
－
○
○
○

（使用任意一种）

-SH02
－
－
○
○
○

-SH03
○（×２）

○
－
○
－

-SH04
○（×２）

○
○
－
－

-SH05
可内置配管型号

型号（特殊机械编号）

（注1）
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P.C.D ∅40

2-φ8H7钻孔
4-φ14孔
（安装孔）

φ6H7螺栓深8
45°

4-M6螺栓深10（＊4）

（
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）

（安装基准面）
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＊
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683.6

15
0°
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14
13

.8
45

8.
9

157.5°

550

P点

97

130

833.8

R1093.8

-190°

+190°

R410.3

R280.3

控制点（R点）

手腕朝下限位线

R963.8

90°

13
0°

(＊
1)

手腕朝下特异点
限位线

侧面图

150

-SH**规格时
控制点

A
视角A
机械接口部位详细

视角B

背面图（安装规格详细）

R2
77

.6

P点动作范围

P点

俯视图

抓手配线配管内置规格（-SH**）

90
8.

9
96

3.
8

P点动作区域

维护用空间（＊3）

R
z2

5

Rz25

＊1：前部・侧面动作领域：J1轴的角度がJ1≧+120°或J1≦-130°中J2轴的动作领域限定为-90°≦J2≦+130°。
＊2：前部动作领域限制：J1轴的角度J1≧+130°或J1≦-140°中J2轴的动作领域限定为-90°≦J2≦+130°。
＊3：为在机器间连接电缆，请确保留有连接电缆用空间。
＊4：螺丝部请设为10～9mm。
＊5：-SH的详细规格请参考标准规格书。

通用部分

外形尺寸图、动作范围图
RV-13F

RV-13FL

φ50h8螺栓深6.5
φ50h8螺栓深8
（SH规格时）

φ25H7螺栓深6
（SH规格时）

φ25H7螺栓深10
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控制点（R点）

手腕朝下限位线

手腕朝下特异点
限位线
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控制点
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P动作区域

P点

俯视图

抓手配线配管内置规格（-SH**）
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内置电缆

视觉传感器

电动抓手

适配器电缆

力觉传感器



37 38

可搬重量增至20kg的高可搬RV-F系列全新登场。通过最新的
伺服调控、横臂结构的最优化，实现高速•高精•高效的动
作。最适合的臂长与更宽阔的6轴关节可动范围，可应对广泛
的版面布局。通过耐环境规格，无需选择设置环境，也可适
用于多种用途。多连抓手、多功能抓手等均可从容使用，也
可应对大负荷机械零件的搬运、电气零件的组装、医药装箱
等作业。

■ 标准周期时间

【0.7s】

■ 旋转轴动作范围  ±190度

■ 环境标准【标准：IP40、油雾：IP67、清洁：ISO等级3】

■ 符合各种认证

欧洲机械认证（CE），KCC认证等。
（对应规格为特殊机型，研究时请向本公司咨询。)

RV-20F
垂直20Kg

型

型号 单位 RV-20F（M）（C）

kg
mm
mm

度

度/s

mm/sec
sec
mm
℃
kg

Ｎｍ

kgm2

NO1臂长

Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６
Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６

Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６

规 格

环境标准
保护等级
安装形态
结构
动作自由度
驱动方式
位置检测方式
可搬运重量
臂长
最大动作半径

动作范围

最大速度

最大合成速度　＊3
周期时间　＊4
重复定位精度
环境温度
本体重量

允许力矩

允许惯性

工具接线

工具气动配管
机器电缆
连接控制器  ＊6

标准/油雾/清洁
IP40（标准）/IP67(油雾)*1/ISO等级3*7

落地式、吊顶式（壁挂式*2）
垂直多关节型

６
AC伺服马达
绝对编码器

最大20（额定15） ＊8
410＋550

1094
380（±190）

240（－90～＋150）
167.5（ー10～＋157.5）

400（±200）
240（－120～＋120）

720（±360）
110
110
110
124
125
360
4200
0.70

±0.05
0～40
120
49.0
49.0
11

1.40
1.40
0.14

抓手输入8点/输出8点
多功能抓手专用信号线

LAN×1〈100BASE-TX〉 ＊5
1次：Φ6*2根 2次：Φ6*8根、Φ4*4根（内置手腕时）

7m(双向接头连接)
CR751-D／Q

RV-20F

0.70sec
２５ｍｍ

３００ｍｍ

（RV-20F）

R V – 2 0 F C – 1 D – S H 0 1

系列名称
Ｆ：F系列

控制器型号

特殊机型编号

 1Ｄ ：ＣＲ７５1-Ｄ
 1Ｑ ：ＣＲ７５1-Ｑ

ＳＨｘｘ ：内置配管规格机器人结构
ＲＶ：垂直多关节型

本体环境规格
无标记：标准规格

M : 油雾规格
Ｃ：清洁规格

最大可搬运重量
20：20ｋｇ

＊1：该产品的环境适应性能因客户所使用的油的特性而异，请事先咨询销售商。需要空气吹扫，具体请确认规格书。
＊2：壁挂式为有J1轴动作范围限制的特殊规格。
＊3：是全轴合成时的机械接口面上的值。 
＊4：上下25mm、水平300mm的往返动作下，负载1KG的值。 
＊5：也可当做传统机型的预备线（0.13sq 4组线）使用。
＊6：请根据所使用的用途选择控制器。CR751-D：独立型、CR751-Q：iQ Platform对应型。 
＊7：清洁度保护以清洁室的降流0.3m/s与机器人内部吸取为条件。请在基座后方准备吸取用φ8的接头。
＊8:  最大可搬运重量是在机械安装法兰面姿势向下（垂直±10°）的条件下的可装载重量。

配线配管内置规格

气动φ４
抓手输入8点

视觉传感器（注2）
力觉传感器
电动抓手

○（×４）
○
－
－
－

-SH01
－
○
○
○

（使用任意一种）

-SH02
－
－
○
○
○

-SH03
○（×２）

○
－
○
－

-SH04
○（×２）

○
○
－
－

-SH05
可内置配管型号

型号（特殊机械编号）

（注1）
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4-φ14孔（安装孔）

φ6H7深度8
45°

4-M6深度10

（
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装
基

准
面

）

（安装基准面）
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5

φ25H7深度6（SH规格时）

φ50h8深度8（SH规格时）

（
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15
0°

280.3
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45
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9

157.5°

550

P点

97

130

833.8

R1093.8

-190°

+190°

R410.3

R280.3

控制点（R点）

手腕朝下限位线

R963.8

90°

13
0°

(＊
1)

手腕朝下特异点限位线

侧面图

150

-SH**规格时控
制点

A

剖视A
机械接口部详细

视角B

背面图（安装规格详细）

R2
77

.6

P点动作范围

P点

俯视图

抓手配线配管内置规格（-SH**）

90
8.

9
96

3.
8

P点动作区域

B

电缆连接用空间（＊2）

（＊3）

R
z2

5

Rz25

外形尺寸图、动作范围图

＊1：前部・侧面动作领域：J1轴的角度がJ1≧+120°或J1≦-130°中J2轴的动作领域限定为-90°≦J2≦+130°。
＊2：为在机器间连接电缆，请确保留有连接电缆用空间。
＊3：螺丝部请设为10～9mm。
＊4：-SH的详细规格请参考标准规格书。

各轴的动作范围：
J1：±190°
J2：-90°～+150°
J3：-10°～+157.5°
J4：±200°
J5：±120°
J6：±360°
-SH规格时J6：±200°

注1）J6轴的工作范围为±200deg。保护等级为IP40。
注2）确认内置的视觉传感器电缆与COGNEX公司生产的In-Sight EZ进行连接后是否可以正常工作。

内置电缆

视觉传感器

电动抓手

适配器电缆

力觉传感器
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可搬重量增至20kg的高可搬RV-F系列全新登场。通过最新的
伺服调控、横臂结构的最优化，实现高速•高精•高效的动
作。最适合的臂长与更宽阔的6轴关节可动范围，可应对广泛
的版面布局。通过耐环境规格，无需选择设置环境，也可适
用于多种用途。多连抓手、多功能抓手等均可从容使用，也
可应对大负荷机械零件的搬运、电气零件的组装、医药装箱
等作业。

■ 标准周期时间

【0.7s】

■ 旋转轴动作范围  ±190度

■ 环境标准【标准：IP40、油雾：IP67、清洁：ISO等级3】

■ 符合各种认证

欧洲机械认证（CE），KCC认证等。
（对应规格为特殊机型，研究时请向本公司咨询。)

RV-20F
垂直20Kg

型

型号 单位 RV-20F（M）（C）

kg
mm
mm

度

度/s

mm/sec
sec
mm
℃
kg

Ｎｍ

kgm2

NO1臂长

Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６
Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６

Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６
Ｊ４
Ｊ５
Ｊ６

规 格

环境标准
保护等级
安装形态
结构
动作自由度
驱动方式
位置检测方式
可搬运重量
臂长
最大动作半径

动作范围

最大速度

最大合成速度　＊3
周期时间　＊4
重复定位精度
环境温度
本体重量

允许力矩

允许惯性

工具接线

工具气动配管
机器电缆
连接控制器  ＊6

标准/油雾/清洁
IP40（标准）/IP67(油雾)*1/ISO等级3*7

落地式、吊顶式（壁挂式*2）
垂直多关节型

６
AC伺服马达
绝对编码器

最大20（额定15） ＊8
410＋550

1094
380（±190）

240（－90～＋150）
167.5（ー10～＋157.5）

400（±200）
240（－120～＋120）

720（±360）
110
110
110
124
125
360
4200
0.70

±0.05
0～40
120
49.0
49.0
11

1.40
1.40
0.14

抓手输入8点/输出8点
多功能抓手专用信号线

LAN×1〈100BASE-TX〉 ＊5
1次：Φ6*2根 2次：Φ6*8根、Φ4*4根（内置手腕时）

7m(双向接头连接)
CR751-D／Q

RV-20F

0.70sec
２５ｍｍ

３００ｍｍ

（RV-20F）

R V – 2 0 F C – 1 D – S H 0 1

系列名称
Ｆ：F系列

控制器型号

特殊机型编号

 1Ｄ ：ＣＲ７５1-Ｄ
 1Ｑ ：ＣＲ７５1-Ｑ

ＳＨｘｘ ：内置配管规格机器人结构
ＲＶ：垂直多关节型

本体环境规格
无标记：标准规格

M : 油雾规格
Ｃ：清洁规格

最大可搬运重量
20：20ｋｇ

＊1：该产品的环境适应性能因客户所使用的油的特性而异，请事先咨询销售商。需要空气吹扫，具体请确认规格书。
＊2：壁挂式为有J1轴动作范围限制的特殊规格。
＊3：是全轴合成时的机械接口面上的值。 
＊4：上下25mm、水平300mm的往返动作下，负载1KG的值。 
＊5：也可当做传统机型的预备线（0.13sq 4组线）使用。
＊6：请根据所使用的用途选择控制器。CR751-D：独立型、CR751-Q：iQ Platform对应型。 
＊7：清洁度保护以清洁室的降流0.3m/s与机器人内部吸取为条件。请在基座后方准备吸取用φ8的接头。
＊8:  最大可搬运重量是在机械安装法兰面姿势向下（垂直±10°）的条件下的可装载重量。

配线配管内置规格

气动φ４
抓手输入8点

视觉传感器（注2）
力觉传感器
电动抓手

○（×４）
○
－
－
－

-SH01
－
○
○
○

（使用任意一种）

-SH02
－
－
○
○
○

-SH03
○（×２）

○
－
○
－

-SH04
○（×２）

○
○
－
－

-SH05
可内置配管型号

型号（特殊机械编号）

（注1）
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4-M6深度10

（
安

装
基

准
面

）

（安装基准面）
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φ25H7深度6（SH规格时）

φ50h8深度8（SH规格时）
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550

P点
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130
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R1093.8

-190°
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R410.3

R280.3

控制点（R点）

手腕朝下限位线

R963.8

90°

13
0°

(＊
1)

手腕朝下特异点限位线

侧面图

150

-SH**规格时控
制点

A

剖视A
机械接口部详细

视角B

背面图（安装规格详细）

R2
77

.6

P点动作范围

P点

俯视图

抓手配线配管内置规格（-SH**）

90
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9
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3.
8

P点动作区域

B

电缆连接用空间（＊2）

（＊3）

R
z2
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外形尺寸图、动作范围图

＊1：前部・侧面动作领域：J1轴的角度がJ1≧+120°或J1≦-130°中J2轴的动作领域限定为-90°≦J2≦+130°。
＊2：为在机器间连接电缆，请确保留有连接电缆用空间。
＊3：螺丝部请设为10～9mm。
＊4：-SH的详细规格请参考标准规格书。

各轴的动作范围：
J1：±190°
J2：-90°～+150°
J3：-10°～+157.5°
J4：±200°
J5：±120°
J6：±360°
-SH规格时J6：±200°

注1）J6轴的工作范围为±200deg。保护等级为IP40。
注2）确认内置的视觉传感器电缆与COGNEX公司生产的In-Sight EZ进行连接后是否可以正常工作。

内置电缆

视觉传感器

电动抓手

适配器电缆

力觉传感器



单位

截

R H - 3 F H 5 5 1 5 C - 1 D

39 40



单位

截

R H - 3 F H 5 5 1 5 C - 1 D

39 40



截

 R H - 6 F H 5 5 2 0 M - 1 D

41 42

CR751-D／Q

 1Ｄ ：ＣＲ７５1-Ｄ
 1Ｑ ：ＣＲ７５1-Ｑ



截

 R H - 6 F H 5 5 2 0 M - 1 D

41 42

CR751-D／Q

 1Ｄ ：ＣＲ７５1-Ｄ
 1Ｑ ：ＣＲ７５1-Ｑ



仅限于清洁规格

贯通孔

标准标准

R H - 2 0 F H 1 0 0 4 5 M -1 D

43 44

CR751-D／Q CR751-D／Q

 1Ｄ ：ＣＲ７５1-Ｄ
 1Ｑ ：ＣＲ７５1-Ｑ



仅限于清洁规格

贯通孔

标准标准

R H - 2 0 F H 1 0 0 4 5 M -1 D

43 44

CR751-D／Q CR751-D／Q

 1Ｄ ：ＣＲ７５1-Ｄ
 1Ｑ ：ＣＲ７５1-Ｑ



型号 单位

环境规格
保护等级　＊1
安装姿势
构造
动作自由度
驱动方式
位置检测方式
最大可搬运重量

臂长

最大动作半径

动作范围

最大速度

最大合成速度  ＊2
周期时间        ＊3

位置重复精度

环境温度
本体重量

允许惯量

工具配线
工具气动配管
机器电缆
连接控制器　＊4

kg

mm

mm

度

mm
度

度/s

mm/s
度/s

mm/sec
sec

mm

度
℃
kg

kgm2

NO1臂长
NO2臂长

Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３（Ｚ）
Ｊ４（θ）
Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３（Ｚ）
Ｊ４（θ）

Ｘ-Ｙ合成
Ｊ３（Ｚ）
Ｊ４（θ）

额定
最大

*1：部分尺寸与标准规格不同，请注意。
*2：食品级润滑脂适用位置（顶端部分：仅限防水规格）
*3：清洁规格吸气管接头(φ8)、防水规格：附膜索环。

15

15

φ11
贯

穿
孔

截面图Y－Y 剖视图B

剖视图A

＊3（J2轴关节
部尺寸）

φ129

φ192 240

（180） 175

310

340
360

50
0

20
0

＊
1

16
0 （
80

）

30
0

336

230

175 54

112

112

212

135

135

19
7.

5
15

42
0

91
.5

80
82

80
20

.5
20

.5

（
73

3）24
8

67

11
7

A
B

（100）
153

A

B

2-M12吊具用孔
4-M8自升降孔

（J1轴关节部尺寸）

（空间开口部分容许尺寸）

4-φ9安装孔

修理空间

修理空间

（安装基准） （
安

装
基

准
）

Rz25

R
z2

5

＊1

＊1

＊1

225°

225°

225°225°

J4轴中心轨迹

J2轴中心轨迹

NO1臂旋转半径

动作范围图

R1
75

R
35

0

R2
55

.3

37.5
φ16h7

10
1030

X部详细图(1:1)

YY

X部

RH-3FHR35

这是一款节省空间的吊顶式水平多关节型机器人。

从电气、电子组装、小物件的精密组装到检查、高速搬运、

装箱等，用途十分广泛。

增加了30%的动作负载，提高了动作能力。

可以进一步缩短生产节拍。

■最高级别的高速动作

【ＸＹ合成： 6267mm/s】
【Ｊ４（θ轴）：3146deg/s】

■标准周期时间

【０．３２ｓ（RH-3FHR35）】

■旋转轴动作范围 ±225度。

■环境规格【标准：IP20、清洁：ＩＳＯ 等级5、防水：IP65】

■支持的标准

支持欧洲机械指令（CE）。支持标准要求的为特殊机型，请在研究

    购买时进行咨询。

吊顶水平
3kg型RH-3FHR35

0.32sec
２５ｍｍ

３００ｍｍ

（RH-3FHR35）

RH-3FHR3515 RH-3FHR3512C RH-3FHR3512W

规 格

特 点

清洁
ISO等级5　＊5

吊顶式
水平多关节型

４
AC伺服马达
绝对编码器

最大３（额定１）
175
175
350

450（±225）
450（±225）

1440 （±720）
672
708
1500
3146
6267
0.32

±0.01
±0.01
±0.01
0～40

0.005
0.05

抓手输入8点（轴内置最多4点）/输出8点  预备配线8芯
1次：φ6×2根2次：φ4×8根

5m（双向接头连接）
CR751-D／Q

120

28

标准
IP20

150

24

防水
IP65　＊6

外形尺寸图、动作范围图

＊1：RH-3FHR的耐环境规格（C:清洁规格、W:防水规格）为出厂特殊规格。
＊2：J1、J2、J4轴合成时的值。　
＊3：最大可搬运重量为1kg时的数值。有可能需要工件的定位精度等或由于动作位置的不同

而导致周期时间增加。
    （周期时间为上下25mm、水平300mm的重复动作时间）
＊4：请根据用途选择适合的控制器。
     D型：单机、Ｑ型：支持iQ Platform。
＊5：清洁度的保护条件为无尘室的垂直层流0.3m/s与机器人内部吸气。
     地左后部备有吸气用φ8接头。
＊6：去除对波纹管部分的直接喷流。

R H - 3 F H R 3 5 1 2 W ‒ 1 D

系列名称 ＦＨ:FH系列 保护规格
 无标记：普通环境规格
  C： 清洁规格
  W： 防水规格

上下行程 １２：120mm １５：150mm

机器人构造
RH水平多关节型

臂长 35：350mm

安装方式 Ｒ：吊顶

最大可搬运重量3：3kg

控制器型号
 １Ｄ ：ＣＲ７５１-Ｄ
 １Ｑ ：ＣＲ７５１-Ｑ

防水规格 清洁规格

・支持ＩＰ６５，可进行水洗
・使用食品级润滑脂（ＮＳＦ分类Ｈ１）*１
・防止意外情况下的涂层脱落（无涂层）
＊1：美国NSF（National Sanitation Foundation)的卫生相关标准

・清洁度ＩＳＯ等级５
・适合在进行电器电子零件・医化学品搬运等工作的清洁环境 
 使用
・前端轴的内部可以内置配管、配线

防止由于线缆缠绕、摩擦所产生的灰尘

采用可以搭载安装在
天 花 板 横 梁 上 的 结
构，安装简单。

（1）

（2）顶端轴中备有抓手配
管内置通道。配管容
易，可以消除配管缠
绕的问题。（轴内置最
多为4点）

本系统搭建得十分紧凑，机器人被收容在最大
动作范围内的同时，使用圆柱动作范围限制功
能，可以保证机器人不会超出设定的圆柱范
围 ， 进 行 运 行 调 整 时 无 需 担 心 出 现 干 扰 的
情况。

安装在天棚上，无需占用多余的空间，设备整体
更加节省空间。

No.1臂

No.2臂

J3

J4

J2

J1

全部可以
抵达

RH-3FHR的工作区域
（平面图：柱形图）

水平多关节型机器人的工作区域
（平面图）

无法抵达的
区域

特别更节省空间 安装、运行容易

轴中空部分
中保留着配管
空间

J3

J4

J2

J1

基座部分 搭载在横梁上方

天花板横梁

无干扰
正常动作范围下机械
臂会与支柱相干扰

圆柱极限所限制
的动作范围

No.2臂

No.1臂
基座面

支柱 支柱

支柱 支柱

 

A

B

A

B

X部详细图

φ70

φ90

10
10 30

φ52
φ16h7

＊2

Y Y

（标准规格）（清洁、防水规格）

RH-3FHR3515 583 150
RH-3FHR3512C 613 120
RH-3FHR3512W 613 120

A B
尺寸变化

机器人系列

（3）

45 46



型号 单位

环境规格
保护等级　＊1
安装姿势
构造
动作自由度
驱动方式
位置检测方式
最大可搬运重量

臂长

最大动作半径

动作范围

最大速度

最大合成速度  ＊2
周期时间        ＊3

位置重复精度

环境温度
本体重量

允许惯量

工具配线
工具气动配管
机器电缆
连接控制器　＊4

kg

mm

mm

度

mm
度

度/s

mm/s
度/s

mm/sec
sec

mm

度
℃
kg

kgm2

NO1臂长
NO2臂长

Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３（Ｚ）
Ｊ４（θ）
Ｊ１
Ｊ２
Ｊ３（Ｚ）
Ｊ４（θ）

Ｘ-Ｙ合成
Ｊ３（Ｚ）
Ｊ４（θ）

额定
最大

*1：部分尺寸与标准规格不同，请注意。
*2：食品级润滑脂适用位置（顶端部分：仅限防水规格）
*3：清洁规格吸气管接头(φ8)、防水规格：附膜索环。

15

15

φ11
贯

穿
孔

截面图Y－Y 剖视图B

剖视图A

＊3（J2轴关节
部尺寸）

φ129

φ192 240

（180） 175

310

340
360

50
0

20
0

＊
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A

B

2-M12吊具用孔
4-M8自升降孔

（J1轴关节部尺寸）

（空间开口部分容许尺寸）

4-φ9安装孔

修理空间

修理空间

（安装基准） （
安

装
基

准
）

Rz25
R

z2
5

＊1

＊1

＊1

225°

225°

225°225°

J4轴中心轨迹

J2轴中心轨迹

NO1臂旋转半径

动作范围图

R1
75

R
35

0

R2
55

.3

37.5
φ16h7

10
1030

X部详细图(1:1)

YY

X部

RH-3FHR35

这是一款节省空间的吊顶式水平多关节型机器人。

从电气、电子组装、小物件的精密组装到检查、高速搬运、

装箱等，用途十分广泛。

增加了30%的动作负载，提高了动作能力。

可以进一步缩短生产节拍。

■最高级别的高速动作

【ＸＹ合成： 6267mm/s】
【Ｊ４（θ轴）：3146deg/s】

■标准周期时间

【０．３２ｓ（RH-3FHR35）】

■旋转轴动作范围 ±225度。

■环境规格【标准：IP20、清洁：ＩＳＯ 等级5、防水：IP65】

■支持的标准

支持欧洲机械指令（CE）。支持标准要求的为特殊机型，请在研究

    购买时进行咨询。

吊顶水平
3kg型RH-3FHR35

0.32sec
２５ｍｍ

３００ｍｍ

（RH-3FHR35）

RH-3FHR3515 RH-3FHR3512C RH-3FHR3512W

规 格

特 点

清洁
ISO等级5　＊5

吊顶式
水平多关节型

４
AC伺服马达
绝对编码器

最大３（额定１）
175
175
350

450（±225）
450（±225）

1440 （±720）
672
708
1500
3146
6267
0.32

±0.01
±0.01
±0.01
0～40

0.005
0.05

抓手输入8点（轴内置最多4点）/输出8点  预备配线8芯
1次：φ6×2根2次：φ4×8根

5m（双向接头连接）
CR751-D／Q

120

28

标准
IP20

150

24

防水
IP65　＊6

外形尺寸图、动作范围图

＊1：RH-3FHR的耐环境规格（C:清洁规格、W:防水规格）为出厂特殊规格。
＊2：J1、J2、J4轴合成时的值。　
＊3：最大可搬运重量为1kg时的数值。有可能需要工件的定位精度等或由于动作位置的不同

而导致周期时间增加。
    （周期时间为上下25mm、水平300mm的重复动作时间）
＊4：请根据用途选择适合的控制器。
     D型：单机、Ｑ型：支持iQ Platform。
＊5：清洁度的保护条件为无尘室的垂直层流0.3m/s与机器人内部吸气。
     地左后部备有吸气用φ8接头。
＊6：去除对波纹管部分的直接喷流。

R H - 3 F H R 3 5 1 2 W ‒ 1 D

系列名称 ＦＨ:FH系列 保护规格
 无标记：普通环境规格
  C： 清洁规格
  W： 防水规格

上下行程 １２：120mm １５：150mm

机器人构造
RH水平多关节型

臂长 35：350mm

安装方式 Ｒ：吊顶

最大可搬运重量3：3kg

控制器型号
 １Ｄ ：ＣＲ７５１-Ｄ
 １Ｑ ：ＣＲ７５１-Ｑ

防水规格 清洁规格

・支持ＩＰ６５，可进行水洗
・使用食品级润滑脂（ＮＳＦ分类Ｈ１）*１
・防止意外情况下的涂层脱落（无涂层）
＊1：美国NSF（National Sanitation Foundation)的卫生相关标准

・清洁度ＩＳＯ等级５
・适合在进行电器电子零件・医化学品搬运等工作的清洁环境 
 使用
・前端轴的内部可以内置配管、配线

防止由于线缆缠绕、摩擦所产生的灰尘

采用可以搭载安装在
天 花 板 横 梁 上 的 结
构，安装简单。

（1）

（2）顶端轴中备有抓手配
管内置通道。配管容
易，可以消除配管缠
绕的问题。（轴内置最
多为4点）

本系统搭建得十分紧凑，机器人被收容在最大
动作范围内的同时，使用圆柱动作范围限制功
能，可以保证机器人不会超出设定的圆柱范
围 ， 进 行 运 行 调 整 时 无 需 担 心 出 现 干 扰 的
情况。

安装在天棚上，无需占用多余的空间，设备整体
更加节省空间。

No.1臂

No.2臂

J3

J4

J2

J1

全部可以
抵达

RH-3FHR的工作区域
（平面图：柱形图）

水平多关节型机器人的工作区域
（平面图）

无法抵达的
区域

特别更节省空间 安装、运行容易

轴中空部分
中保留着配管
空间

J3

J4

J2

J1

基座部分 搭载在横梁上方

天花板横梁

无干扰
正常动作范围下机械
臂会与支柱相干扰

圆柱极限所限制
的动作范围

No.2臂

No.1臂
基座面

支柱 支柱

支柱 支柱

 

A

B

A

B

X部详细图

φ70

φ90

10
10 30

φ52
φ16h7

＊2

Y Y

（标准规格）（清洁、防水规格）

RH-3FHR3515 583 150
RH-3FHR3512C 613 120
RH-3FHR3512W 613 120

A B
尺寸变化

机器人系列

（3）

45 46



RV-4FM-SE01　 

RH-6FH5520M-SE01 

通过药物清洗增强对腐蚀的耐性，提高清洗、清洁性能。

对应药品及食品的搬运、加工等制造环境。

■强化对酸、碱性洗涤液的耐性

◆通过特殊涂层（符合FDA*1）与特殊封贴可应对使用过氧化

       氢气体的杀菌环境以及使用过氧化氢进行的擦拭清洁

　◆采用不锈钢材料强化耐腐蚀性

■采用NSF H1*2认证的食品机械润滑脂

通过采用食品机械润滑脂来提高清洁性

■可以防止异物混入、残留的表面形状设计 

垂直4/7/12/
20kg型

水平6/12/
20kg型

耐环境规格
（对应药品、食品）

对 应 机 型

规格

耐环境规格(药品・食品)对应表

＊１：美国食品药品监督管理局（Food and Drug Administration）
＊２：美国ＮＳＦ（National Sanitation Foundation）的卫生相关标准

各机型的规格请参考各自标准机型的规格。同时请注意其与标准机型存在以下差异
所有机型的防护等级全部为IP65。
本体重量与标准机型相比要重2~3kg。详细内容请参考各机型的规格书。

垂直多关节型 型号 食品机械用H1润滑脂规格耐化学品规格

RV-4F系列

RV-7F系列

RV-13F系列

RV-20F系列

-SE01 -SE02

项目规格
耐化学品规格

-SE01 ＊3
食品机械用H1润滑脂规格

-SE02
A
B
C
D
E
F

○
○
－
－
－
－

○
○
○
○
○
○

暴露于大气的密封部使用H1润滑脂
机器人前端部分使用不锈钢材料
采用特殊的六角法兰螺栓
框体的耐化学品涂层
密封部的耐化学品性能
波纹管材料耐化学品的性能提高

＊3：支持使用过氧化氢气体（浓度120ppm）的灭菌环境以及使用过氧化氢进行的擦拭清洗（浓度6%）

＊4：符号请参考标准机型。

ＲＶ－１３ＦＬＭ－１Ｄ－ＳＥ０１
机器人构造（垂直多关节型）

最大可搬运重量＊4

系列名称＊4

臂长＊4 主机环境规格
Ｍ：油雾规格

控制器型号＊4

特殊机型编号
ＳＥ０１：耐化学品规格
ＳＥ０２：食品机械用H1润滑脂规格

ＲＨ－２０ＦＨ１００４５Ｍ－１Ｄ－ＳＥ０１

主机环境规格
Ｍ：油雾规格

控制器型号＊4

特殊机型编号
ＳＥ０１：耐化学品规格
ＳＥ０２：食品机械用H1润滑脂规格

机器人构造（水平多关节型）
最大可搬运重量＊4

系列名称＊4

臂长＊4

上下行程＊4

RV-4FM
RV-4FLM
RV-7FM
RV-7FLM
RV-7FLLM
RV-13FM
RV-13FLM
RV-20FM

水平多关节型 型号 食品机械用H1润滑脂规格耐化学品规格

RH-6FH系列

RH-12FH系列

RH-20FH系列

-SE01 -SE02

RH-6FH35＊＊M
RH-6FH45＊＊M
RH-6FH55＊＊M
RH-12FH55＊＊M
RH-12FH70＊＊M
RH-12FH85＊＊M
RH-20FH85＊＊M
RH-20FH100＊＊M

暴露于大气的密封部使用H1润滑脂A

关节油封部分适用食品机械用H1润滑脂。
（暴露于大气的油封部分）

采用特殊的六角法兰螺栓

（外罩固定用螺栓 ）
C

通过采用不会积存液体的特
殊螺栓提高了设备的清洗性
能（不锈钢）。
外罩固定用螺栓的周边形状
也采用了便于清洁的沟槽
加工。

密封部的耐化学品性能E

暴露于大气的密封部（油封、封装）采用耐化学品性能
较高的橡胶，提高了在食品、药品工厂的清洗性能。

机器人前端部分使用不锈钢材料B

机器人前端部分的工具法兰从电
镀材料改为不锈钢材料提高了耐
腐蚀性。

框体的耐化学品涂层

（符合FDA、食品卫生法）
D

框体采用具有耐化学药品性能的特
殊涂层。

波纹管材料耐化学品的性能F

波纹管部分采用氟树脂，增强的
耐化学品性能，提高了在食品、
药品工厂的清洗性能。

使用不锈钢材料

采用特殊六角
法兰螺栓

特殊涂层
（符合FDA）

氟树脂波纹管

特殊形状的螺栓与平滑的表面形状使日常的清洗更加容易
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49 50

430 ( W ) ×425 ( D ) ×174 ( H )
RV-7FLL、RV-13F、RV-20F：3.0

约15

外形尺寸图

驱动模块

CR751-Q

（RH、RV-2F/4F/7F用）
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线缆固定板
 （用户自行安装附属零部件）

注）CR751中未安装操作面板。请用户自行通过GOT（显示器）及操作盘来构建机器
人操作环境。另外可以通过示教盒执行自动运行等。

（RV-7FLL/13F/20F用）
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线缆固定板
 （用户自行安装附属零部件）

4-M5

单元 型号名

基板

电源

可编程控制器
ＣＰＵ

多CPU间高速主基板
・Ｑ３５ＤＢ ：５插槽
・Ｑ３８ＤＢ ：８插槽
・Ｑ３１２ＤＢ ：１２插槽
・Ｑ６１Ｐ　・Ｑ６２Ｐ　・Ｑ６３Ｐ
・Ｑ６４ＰＮ
适用型CPU
・Ｑ０３ＵＤ（Ｅ/Ｖ）ＣＰＵ
・Ｑ０４ＵＤ（Ｅ/Ｖ）ＨＣＰＵ
・Ｑ０６ＵＤ（Ｅ/Ｖ）ＨＣＰＵ
・Ｑ１０ＵＤ（Ｅ）ＨＣＰＵ
・Ｑ１３ＵＤ（Ｅ/Ｖ）ＨＣＰＵ
・Ｑ２０ＵＤ（Ｅ）ＨＣＰＵ
・Ｑ２６ＵＤ（Ｅ/Ｖ）ＨＣＰＵ
・Ｑ１００ＵＤ（Ｅ）ＨＣＰＵ

多ＣＰＵ环境

PULL

MITSUBISHI

MELSEC
Q6xP POWER Q01CPU

RUN
ERR

PULL
▼

▼
RS-232

Q41X

RUNSTOP

Q172DRCPU
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EMI
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P
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/FC
N
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51 52

430 ( W ) ×425 ( D ) ×174 ( H )
约15

RV-7FLL、RV-13F、RV-20F：3.0

外形尺寸图

（RV-7FLL/13F/20F用）

注）CR751中未安装操作面板。请用户自行通过GOT（显示器）及操作盘来构建机
器人操作环境。另外可以通过示教盒执行自动运行等。

（RH、RV-2F/4F/7F用）
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约15
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外形尺寸图
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USB电缆

53 54

选件构成

1E-VD0□（漏型）
1E-VD0□E（源型）
1F-VD0□-02（漏型）
1F-VD0□E-02（源型）
1F-VD0□-03（漏型）
1F-VD0□E-03（源型）
1F-VD0□-01（漏型）
1F-VD0□E-01（源型）
1S-VD0□-01（漏型）
1S-VD0□E-01（源型）
1S-VD04-05（漏型）
1S-VD04E-05（源型）
1S-VD04W-05（漏型）
1S-VD04WE-05（源型）
1E-GR35S
1F-GR35S-02

1F-GR60S-01

1S-GR35S-02
1S-HC30C-11
1F-HC35S-02

1F-HC35C-01

1F-HC35C-02

1S-HC00S-01
1E-ST040□C
1E-ST0408C-300
1N-ST060□C-01
1S-ST0304S

1F-HB01S-01

1F-HB02S-01

1F-HA01S-01

1F-HA02S-01

1F-HS604S-01

1F-HS604S-02

1F-HS408S-01

1F-HS408S-02

1F-HS304S-01
1F-UT-BOX
1F-UT-BOX-01
1S-02UCBL-01
1F-02UCBL-02

1F-□□UCBL-11

1F-□□UCBL-02

1F-□□ＬＵCBL-1

1F-□□ＬＵCBL-02

带1～2连电磁阀电缆 □为电磁阀连数（1、2）输出φ4

带1～4连电磁阀电缆 □为电磁阀连接数（1、2、3、4）输出φ4

带1～4连电磁阀电缆 □为电磁阀连接数（1、2、3、4）输出φ6

带1～4连电磁阀电缆 □为电磁阀连接数（1、2、3、4）输出φ4

带1～4连电磁阀电缆 □为电磁阀连接数（1、2、3、4）输出φ6

带4连电磁阀 输出φ4（标准/清洁规格）

带4连电磁阀 输出φ4（防水规格）

带2连对应机器人侧接口、单侧端部未处理全长300mm直型CBL
带4连对应机器人侧接口、单侧端部未处理全长300mm直型CBL
带4连对应机器人侧接口、单侧端部未处理，带防水索环
全长1050mm直型CBL
带4连对应机器人侧接口、单侧端部未处理全长450mm直型CBL
带4点对应机器人侧接口、单侧端部未处理
带8点对应机器人侧接口、单侧端部未处理全长1000mm
带8点对应机器人侧接口、单侧端部未处理，带防水索环
全长1650mm（含螺旋部位350mm）
带8点对应机器人侧接口、单侧端部未处理，带防水索环
全长1800mm（含螺旋部位350mm）
带4点对应机器人侧接口、单侧端部未处理 全长1210mm
φ4 1～4连对应（L=300mm）□为根数（2、4、6、8）RV-2F仅有2、4
φ４-４连对应（L=300mm）
φ６ 1～4连对应（L=600mm） □为根数（2、4、6、8）
φ3-2连对应（用户可使用长度：400mm）
前臂部位用。连接抓手输入电缆、以太网线、电动抓手兼力传
感器电缆的外部配线BOX。
前臂部位用。连接力传感器、电动抓手、以太网线的外部配线
BOX。
基座部位用。连接电动抓手用通信输出、电动抓手兼力传感器
电缆、以太网线的外部配线BOX。带抓手用输入。
基座部位用。连接电动抓手用通信输出、电动抓手、力传感器、
以太网线的外部配线BOX。无抓手用输入。
前端轴内置用配线配管组件（抓手输入8点+φ6-2连对应）
Z行程350mm用
前端轴内置用配线配管组件（抓手输入8点+φ6-2连对应）
Z行程450mm用
前端轴内置用配线配管组件（抓手输入8点+φ4-4连对应）
Z行程200mm用
前端轴内置用配线配管组件（抓手输入8点+φ4-4连对应）
Z行程340mm用
前端轴内置用配线配管组件（抓手输入4点+φ3-2连对应）
用户配线（抓手输入输出、抓手管）外部抽出BOX
用户配线（抓手输入输出、抓手管）外部抽出BOX
固定用2m(电源、信号、接地的2件套)
固定用2m(电源、信号、接地的2件套)
交换型 电缆长度10m、15m（电源、信号的2件套）
□□为电缆长度（10、15m）
交换型10m、15m、20m（电源、信号的2件套）
□□为电缆长度（10、15、20m）
交换型 电缆长度5m、10m、15m（电源、信号的2件套）
□□为电缆长度（5、10、15m）
交换型 10m、15m、20m（电源、信号的2件套）
□□为电缆长度（10、15、20m）

电磁阀

抓手输出电缆

抓手输入电缆

抓手螺旋气管

抓手管

前臂部位外部配线组件1

前臂部位外部配线组件２

前臂部位外部配线组件１

前臂部位外部配线组件２

抓手用内置配线
配管组件

用户外部配线配管BOX

机器间连接电缆
（2M长更换型） （＊1）

机器间电缆延长
（固定用）
（CR751）

机器间电缆延长
（弯曲用）
（CR751）
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＊１：为出厂特殊规格。请确认交货期、价格等。

分类 名称 型号

RV RH

规格
6FH2F 12FH

20FH 3FHR3FH7F
7FL 7FLL

13F
13FL
20F

4F
4FL



USB电缆

53 54

选件构成

1E-VD0□（漏型）
1E-VD0□E（源型）
1F-VD0□-02（漏型）
1F-VD0□E-02（源型）
1F-VD0□-03（漏型）
1F-VD0□E-03（源型）
1F-VD0□-01（漏型）
1F-VD0□E-01（源型）
1S-VD0□-01（漏型）
1S-VD0□E-01（源型）
1S-VD04-05（漏型）
1S-VD04E-05（源型）
1S-VD04W-05（漏型）
1S-VD04WE-05（源型）
1E-GR35S
1F-GR35S-02

1F-GR60S-01

1S-GR35S-02
1S-HC30C-11
1F-HC35S-02

1F-HC35C-01

1F-HC35C-02

1S-HC00S-01
1E-ST040□C
1E-ST0408C-300
1N-ST060□C-01
1S-ST0304S

1F-HB01S-01

1F-HB02S-01

1F-HA01S-01

1F-HA02S-01

1F-HS604S-01

1F-HS604S-02

1F-HS408S-01

1F-HS408S-02

1F-HS304S-01
1F-UT-BOX
1F-UT-BOX-01
1S-02UCBL-01
1F-02UCBL-02

1F-□□UCBL-11

1F-□□UCBL-02

1F-□□ＬＵCBL-1

1F-□□ＬＵCBL-02

带1～2连电磁阀电缆 □为电磁阀连数（1、2）输出φ4

带1～4连电磁阀电缆 □为电磁阀连接数（1、2、3、4）输出φ4

带1～4连电磁阀电缆 □为电磁阀连接数（1、2、3、4）输出φ6

带1～4连电磁阀电缆 □为电磁阀连接数（1、2、3、4）输出φ4

带1～4连电磁阀电缆 □为电磁阀连接数（1、2、3、4）输出φ6

带4连电磁阀 输出φ4（标准/清洁规格）

带4连电磁阀 输出φ4（防水规格）

带2连对应机器人侧接口、单侧端部未处理全长300mm直型CBL
带4连对应机器人侧接口、单侧端部未处理全长300mm直型CBL
带4连对应机器人侧接口、单侧端部未处理，带防水索环
全长1050mm直型CBL
带4连对应机器人侧接口、单侧端部未处理全长450mm直型CBL
带4点对应机器人侧接口、单侧端部未处理
带8点对应机器人侧接口、单侧端部未处理全长1000mm
带8点对应机器人侧接口、单侧端部未处理，带防水索环
全长1650mm（含螺旋部位350mm）
带8点对应机器人侧接口、单侧端部未处理，带防水索环
全长1800mm（含螺旋部位350mm）
带4点对应机器人侧接口、单侧端部未处理 全长1210mm
φ4 1～4连对应（L=300mm）□为根数（2、4、6、8）RV-2F仅有2、4
φ４-４连对应（L=300mm）
φ６ 1～4连对应（L=600mm） □为根数（2、4、6、8）
φ3-2连对应（用户可使用长度：400mm）
前臂部位用。连接抓手输入电缆、以太网线、电动抓手兼力传
感器电缆的外部配线BOX。
前臂部位用。连接力传感器、电动抓手、以太网线的外部配线
BOX。
基座部位用。连接电动抓手用通信输出、电动抓手兼力传感器
电缆、以太网线的外部配线BOX。带抓手用输入。
基座部位用。连接电动抓手用通信输出、电动抓手、力传感器、
以太网线的外部配线BOX。无抓手用输入。
前端轴内置用配线配管组件（抓手输入8点+φ6-2连对应）
Z行程350mm用
前端轴内置用配线配管组件（抓手输入8点+φ6-2连对应）
Z行程450mm用
前端轴内置用配线配管组件（抓手输入8点+φ4-4连对应）
Z行程200mm用
前端轴内置用配线配管组件（抓手输入8点+φ4-4连对应）
Z行程340mm用
前端轴内置用配线配管组件（抓手输入4点+φ3-2连对应）
用户配线（抓手输入输出、抓手管）外部抽出BOX
用户配线（抓手输入输出、抓手管）外部抽出BOX
固定用2m(电源、信号、接地的2件套)
固定用2m(电源、信号、接地的2件套)
交换型 电缆长度10m、15m（电源、信号的2件套）
□□为电缆长度（10、15m）
交换型10m、15m、20m（电源、信号的2件套）
□□为电缆长度（10、15、20m）
交换型 电缆长度5m、10m、15m（电源、信号的2件套）
□□为电缆长度（5、10、15m）
交换型 10m、15m、20m（电源、信号的2件套）
□□为电缆长度（10、15、20m）

电磁阀

抓手输出电缆

抓手输入电缆

抓手螺旋气管

抓手管

前臂部位外部配线组件1

前臂部位外部配线组件２

前臂部位外部配线组件１

前臂部位外部配线组件２

抓手用内置配线
配管组件

用户外部配线配管BOX

机器间连接电缆
（2M长更换型） （＊1）

机器间电缆延长
（固定用）
（CR751）

机器间电缆延长
（弯曲用）
（CR751）
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本体

＊１：为出厂特殊规格。请确认交货期、价格等。

分类 名称 型号

RV RH

规格
6FH2F 12FH

20FH 3FHR3FH7F
7FL 7FLL

13F
13FL
20F

4F
4FL



选件构成（-SE01） 选件构成（-SE01）耐环境规格机型（耐化学药品规格：-ＳＥ０１）专用的选件。其他请参考标准机型选件。

1S-DH-11J1
1F-DH-05J1
1F-DH-04
1F-DH-03
1F-DH-02
1F-DH-01
1S-DH-05J1
1S-DH-11J2
1S-DH-05J2
1S-DH-11J3

更换用固定器 由用户自行更换
更换用固定器 由用户自行更换（RV-7FLL也可对应）
更换用固定器 由用户自行更换
更换用固定器 由用户自行更换
更换用固定器 由用户自行更换
更换用固定器 由用户自行更换
更换用固定器 由用户自行更换
更换用固定器 由用户自行更换
更换用固定器 由用户自行更换
更换用固定器 由用户自行更换

J1轴动作范围变更

J2轴动作范围变更

J3轴动作范围变更
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＊１：为出厂特殊规格。请确认交货期、价格等。

1F-VD0□-04（漏型）
1F-VD0□E-04（源型）
1F-VD0□-05（漏型）
1F-VD0□E-05（源型）

1F-HB01S-02

1F-HB02S-02

1F-HA01S-02

1F-HA02S-02

1F-UT-BOX-04
1F-UT-BOX-03

1F-□□UCBL-03

1F-□□ＬＵCBL-03

1F-DH-06
1F-DH-07
1F-DH-08
1F-DH-09
1F-DH-10

带1～4连电磁阀电缆 □为电磁阀连接数（1、2、3、4）输出φ4

带1～4连电磁阀电缆 □为电磁阀连接数（1、2、3、4）输出φ6

前臂部位用。连接抓手输入电缆、以太网线、电动抓手兼力传感器电
缆的外部配线BOX。

前臂部位用。连接力传感器、电动抓手、以太网线的外部配线BOX。

基座部位用。连接电动抓手用通信输出、电动抓手兼力传感器电缆、
以太网线的外部配线BOX。带抓手用输入。
基座部位用。连接电动抓手用通信输出、电动抓手、力传感器、以太
网线的外部配线BOX。无抓手用输入。
用户配线（抓手输入输出、抓手管）外部抽出BOX
用户配线（抓手输入输出、抓手管）外部抽出BOX
交换型10m、15m、20m（电源、信号的2件套）
□□为电缆长度（10、15、20m）
交换型10m、15m、20m（电源、信号的2件套）
□□为电缆长度（10、15、20m）
更换用固定器 由用户自行更换
更换用固定器 由用户自行更换
更换用固定器 由用户自行更换
更换用固定器 由用户自行更换
更换用固定器 由用户自行更换

电磁阀

前臂部位外部配线组件１

前臂部位外部配线组件2

基座部位外部配线组件１

基座部位外部配线组件２

用户外部配线配管BOX

机器间电缆延长（固定用）
（CR751）
机器间电缆延长（弯曲用）

（CR751）

J1轴动作范围变更
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分类 名称 型号

RV RH

规格
6FH2F 12FH

20FH 3FHR3FH7F
7FL 7FLL

13F
13FL
20F

4F
4FL

分类 名称 型号

RV RH

规格6FH 12FH
20FH

7F
7FL 7FLL

13F
13FL
20F

4F
4FL

SE01 SE01SE01 SE01 SE01SE01

55 56

标准
支持驱动安全
支持直线电机
支持直驱电机
２轴一体放大器

标准 （＊1）

MELSERVO-J3

MELSERVO-J4

MR-J3-□B
MR-J3-□BS
MR-J3-□B-RJ004
MR-J3-□B-RJ080W
MR-J3W-□B
MR-J4-□B
MR-J4W□-□B

系列 类型 型号

＊1：能够以J3兼容模式运行｡不能使用全封闭控制｡

支持附加轴的放大器 控制器保护盒　CR751-MB

用于在油雾等使用环境下保护控制器的保护盒｡
(IP54)【CR751专用】

（10）（10） 505

330
500

（85） （85） （
25

）
25

0

电缆保护盖
纵向放置用橡胶
垫脚安装螺丝
(4处)

10
0

10
0

（45） 160 （45）

52
0

52
0

10
2.

5
10

2.
5

72
5

R32TB（-＊＊）
R56TB（-＊＊）
R33TB（-＊＊）
R57TB（-＊＊）
2F-32CON03M
2A-RZ361
2A-RZ371
2A-CBL＊＊

2D-TZ368
2D-TZ378
2D-CBL＊＊
2D-TZ576

2D-TZ535

４Ｆ-FS001-W200

4F-3DVS2-PKG1

2F-CNUSR01M

2F-ACIN□P01M

2F-YZ581

CR750-MB
CR751-MB
3D-11C-WINC/E
3D-12C-WINC/E

3F-21D-WINE

简易示教盒（7m、15m）
高性能示教盒（7m、15m）
简易示教盒（7m、15m）
高性能示教盒（7m、15m）
示教盒转换电缆
并行输入输出单元  （漏型）
                          （源型）
外部输入输出电缆（5m、15m）
并行输入输出接口  （内置）
                          （漏型）      
                          （源型）
外部输入输出电缆（5m、15m）
CC‐Link接口

网卡

力传感器套件

ＭＥＬＦＡ-３Ｄ Ｖｉｓｉｏｎ

用户配线用端子台转换工具

ＡＣ电源连接电缆

编码器分类单元

控制器保护ＢＯＸ
控制器保护ＢＯＸ
电脑支持软件
电脑支持软件mini版

模拟软件（ＭＥＬＦＡ-Ｗorｋｓ）

7m:标准 15m:特殊(在型号中记为-15)控制器CR-750-*用
7m:标准 15m:特殊(在型号中记为-15)控制器CR-750-*用
7m:标准 15m:特殊(在型号中记为-15)控制器CR-751-*用
7m:标准 15m:特殊(在型号中记为-15)控制器CR-751-*用
用于在控制器CR-751上连接R32TB的转换电缆｡长度为3m

输出32点/输入32点

CBL05:5m CBL15:15m单侧未处理｡2A‐RZ361/371用

输出32点／输入32点

CBL05:5m CBL15:15m单侧未处理｡2D‐TZ368/378用
支持CC-Link智能设备站Ver2.0 1~4站
HMS公司产Anybus-CompactCom模块安装用通信接口｡
HMS公司产EtherNet/IP模块(AB6314)､
PROFINET IO模块(AB6489-B)请用户自行准备｡

力传感器､接口单元､辅助软件等､力控制功能所需设备一套

三维摄像头､控制单元等､三维视觉传感器功能所需设备一套
 (对应机型:RV-F系列)
紧急停止输入/输出､门开关输入､启用设备输入等配线用端子台转换
工具
AC电源输入接头用连接端子□单相:1 三相:3 (长度1m)
此外,控制器还标配AC电源连接线 (单侧未处理､3m)｡
用于使用跟踪功能时,将1个旋转编码器连接到多个机器人控制器上的
单元 (支持4台机器人)
内置CR750-D/CR750-Q作为防尘措施｡(CR750专用)
内置CR751-D/CR751-Q作为防尘措施｡(CR751专用)
附带模拟功能 (CD‐ROM) ( RT ToolBox2)
简易版（CD‐ROM） （RT ToolBox2 mini）
布局研究/生产节拍研究/程序调试
Solidworks®的插件(支持64位系统､DVD版)
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控制器

分类 名称 型号
CR751

Q型 D型 规格

ETHERNET､以太网为富士施乐公司的注册商标｡SolidWorks®为(美)Dassault Systemes SolidWorks公司的注册商标｡

选件构成 (控制器)



选件构成（-SE01） 选件构成（-SE01）耐环境规格机型（耐化学药品规格：-ＳＥ０１）专用的选件。其他请参考标准机型选件。

1S-DH-11J1
1F-DH-05J1
1F-DH-04
1F-DH-03
1F-DH-02
1F-DH-01
1S-DH-05J1
1S-DH-11J2
1S-DH-05J2
1S-DH-11J3

更换用固定器 由用户自行更换
更换用固定器 由用户自行更换（RV-7FLL也可对应）
更换用固定器 由用户自行更换
更换用固定器 由用户自行更换
更换用固定器 由用户自行更换
更换用固定器 由用户自行更换
更换用固定器 由用户自行更换
更换用固定器 由用户自行更换
更换用固定器 由用户自行更换
更换用固定器 由用户自行更换

J1轴动作范围变更

J2轴动作范围变更

J3轴动作范围变更
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本体

＊１：为出厂特殊规格。请确认交货期、价格等。

1F-VD0□-04（漏型）
1F-VD0□E-04（源型）
1F-VD0□-05（漏型）
1F-VD0□E-05（源型）

1F-HB01S-02

1F-HB02S-02

1F-HA01S-02

1F-HA02S-02

1F-UT-BOX-04
1F-UT-BOX-03

1F-□□UCBL-03

1F-□□ＬＵCBL-03

1F-DH-06
1F-DH-07
1F-DH-08
1F-DH-09
1F-DH-10

带1～4连电磁阀电缆 □为电磁阀连接数（1、2、3、4）输出φ4

带1～4连电磁阀电缆 □为电磁阀连接数（1、2、3、4）输出φ6

前臂部位用。连接抓手输入电缆、以太网线、电动抓手兼力传感器电
缆的外部配线BOX。

前臂部位用。连接力传感器、电动抓手、以太网线的外部配线BOX。

基座部位用。连接电动抓手用通信输出、电动抓手兼力传感器电缆、
以太网线的外部配线BOX。带抓手用输入。
基座部位用。连接电动抓手用通信输出、电动抓手、力传感器、以太
网线的外部配线BOX。无抓手用输入。
用户配线（抓手输入输出、抓手管）外部抽出BOX
用户配线（抓手输入输出、抓手管）外部抽出BOX
交换型10m、15m、20m（电源、信号的2件套）
□□为电缆长度（10、15、20m）
交换型10m、15m、20m（电源、信号的2件套）
□□为电缆长度（10、15、20m）
更换用固定器 由用户自行更换
更换用固定器 由用户自行更换
更换用固定器 由用户自行更换
更换用固定器 由用户自行更换
更换用固定器 由用户自行更换

电磁阀

前臂部位外部配线组件１

前臂部位外部配线组件2

基座部位外部配线组件１

基座部位外部配线组件２

用户外部配线配管BOX

机器间电缆延长（固定用）
（CR751）
机器间电缆延长（弯曲用）

（CR751）

J1轴动作范围变更
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本体

分类 名称 型号

RV RH

规格
6FH2F 12FH

20FH 3FHR3FH7F
7FL 7FLL

13F
13FL
20F

4F
4FL

分类 名称 型号

RV RH

规格6FH 12FH
20FH

7F
7FL 7FLL

13F
13FL
20F

4F
4FL

SE01 SE01SE01 SE01 SE01SE01

55 56

标准
支持驱动安全
支持直线电机
支持直驱电机
２轴一体放大器

标准 （＊1）

MELSERVO-J3

MELSERVO-J4

MR-J3-□B
MR-J3-□BS
MR-J3-□B-RJ004
MR-J3-□B-RJ080W
MR-J3W-□B
MR-J4-□B
MR-J4W□-□B

系列 类型 型号

＊1：能够以J3兼容模式运行｡不能使用全封闭控制｡

支持附加轴的放大器 控制器保护盒　CR751-MB

用于在油雾等使用环境下保护控制器的保护盒｡
(IP54)【CR751专用】

（10）（10） 505

330
500

（85） （85） （
25

）
25

0

电缆保护盖
纵向放置用橡胶
垫脚安装螺丝
(4处)

10
0

10
0

（45） 160 （45）

52
0

52
0

10
2.

5
10

2.
5

72
5

R32TB（-＊＊）
R56TB（-＊＊）
R33TB（-＊＊）
R57TB（-＊＊）
2F-32CON03M
2A-RZ361
2A-RZ371
2A-CBL＊＊

2D-TZ368
2D-TZ378
2D-CBL＊＊
2D-TZ576

2D-TZ535

４Ｆ-FS001-W200

4F-3DVS2-PKG1

2F-CNUSR01M

2F-ACIN□P01M

2F-YZ581

CR750-MB
CR751-MB
3D-11C-WINC/E
3D-12C-WINC/E

3F-21D-WINE

简易示教盒（7m、15m）
高性能示教盒（7m、15m）
简易示教盒（7m、15m）
高性能示教盒（7m、15m）
示教盒转换电缆
并行输入输出单元  （漏型）
                          （源型）
外部输入输出电缆（5m、15m）
并行输入输出接口  （内置）
                          （漏型）      
                          （源型）
外部输入输出电缆（5m、15m）
CC‐Link接口

网卡

力传感器套件

ＭＥＬＦＡ-３Ｄ Ｖｉｓｉｏｎ

用户配线用端子台转换工具

ＡＣ电源连接电缆

编码器分类单元

控制器保护ＢＯＸ
控制器保护ＢＯＸ
电脑支持软件
电脑支持软件mini版

模拟软件（ＭＥＬＦＡ-Ｗorｋｓ）

7m:标准 15m:特殊(在型号中记为-15)控制器CR-750-*用
7m:标准 15m:特殊(在型号中记为-15)控制器CR-750-*用
7m:标准 15m:特殊(在型号中记为-15)控制器CR-751-*用
7m:标准 15m:特殊(在型号中记为-15)控制器CR-751-*用
用于在控制器CR-751上连接R32TB的转换电缆｡长度为3m

输出32点/输入32点

CBL05:5m CBL15:15m单侧未处理｡2A‐RZ361/371用

输出32点／输入32点

CBL05:5m CBL15:15m单侧未处理｡2D‐TZ368/378用
支持CC-Link智能设备站Ver2.0 1~4站
HMS公司产Anybus-CompactCom模块安装用通信接口｡
HMS公司产EtherNet/IP模块(AB6314)､
PROFINET IO模块(AB6489-B)请用户自行准备｡

力传感器､接口单元､辅助软件等､力控制功能所需设备一套

三维摄像头､控制单元等､三维视觉传感器功能所需设备一套
 (对应机型:RV-F系列)
紧急停止输入/输出､门开关输入､启用设备输入等配线用端子台转换
工具
AC电源输入接头用连接端子□单相:1 三相:3 (长度1m)
此外,控制器还标配AC电源连接线 (单侧未处理､3m)｡
用于使用跟踪功能时,将1个旋转编码器连接到多个机器人控制器上的
单元 (支持4台机器人)
内置CR750-D/CR750-Q作为防尘措施｡(CR750专用)
内置CR751-D/CR751-Q作为防尘措施｡(CR751专用)
附带模拟功能 (CD‐ROM) ( RT ToolBox2)
简易版（CD‐ROM） （RT ToolBox2 mini）
布局研究/生产节拍研究/程序调试
Solidworks®的插件(支持64位系统､DVD版)

－
－
○
○
○

－

－

－

－
－

－

○

○

○

○

○

－
○
○
○

○

－
－
○
○
○

○

○

○

○
○

○

○

○

○

○

○

－
○
○
○

○

控制器

分类 名称 型号
CR751

Q型 D型 规格

ETHERNET､以太网为富士施乐公司的注册商标｡SolidWorks®为(美)Dassault Systemes SolidWorks公司的注册商标｡

选件构成 (控制器)
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ＣＣ-Ｌink接口为可选配件，其不但可以向机器人控制器进行位数据的
循环传输､还附有字数据循环传输的CC-Link功能｡

CC-Ｌink接口

能够与ＣＯＧＮＥＸ公司的视觉系统「In-Sight EZ」连接。
「In-Sight EZ」是专门为三菱电机ＦＡ设备开发的视觉传感器，与ＦＡ
设备具有优秀的兼容性，可以组成简单易用的视觉系统。

1台视觉传感器可以连接３台控制器、７台视觉传感器可以连接１台控
制器。
通过Easy Builder可以简单的进行机器人与视觉传感器的设定。

使用专用指令可以简单的对视觉传感器的操作进行编程。

用于简化用户配线用接头部分
（CNUSR1／CNUSR2）配线的

工 具 。 将 紧 急 停 止 输 入 ／ 输
出、门开关输入、启用设备输
入 等 的 信 号 转 换 至 端 子 台 。

（CR751用）

用户配线用端子台转换工具

用于简化ＡＣ电源输入接头配线的工具。备有单相用与三相用２个种
类。（CR751用）

ＡＣ电源连接电缆 力传感器组件

视觉系统

在通过力传感器与接口单元感受机械臂受力情况的同时，进行接近
于人类的模仿操作、嵌合操作。可以进行需要精细力量控制、检测
受力的操作。

详细信息请参阅P64

详细信息请参阅P66

通信功能

占用站数

传输位数据/字数据

支持
CC-Link Ver.2､可设定扩展循环

辅助站 本地站(无主站功能)

站点类型 智能设备站

可设定占用1/2/3/4站

单相用电缆

三相用电缆

MELFA-3D Vision

实现了小型、高速、高精度测量的机器人用小型三维视觉传感器。
可以对散乱堆放的工件进行抓取，非常适合用于零件进料器。

（支持机型：ＲＶ-F系列）

详细信息请参阅P65

外部配线

内置配线配管规格

前臂部位外部配线组件（例）

前臂部位外部配线组件

基座部位外部配线组件（例）
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ＣＣ-Ｌink接口为可选配件，其不但可以向机器人控制器进行位数据的
循环传输､还附有字数据循环传输的CC-Link功能｡

CC-Ｌink接口

能够与ＣＯＧＮＥＸ公司的视觉系统「In-Sight EZ」连接。
「In-Sight EZ」是专门为三菱电机ＦＡ设备开发的视觉传感器，与ＦＡ
设备具有优秀的兼容性，可以组成简单易用的视觉系统。

1台视觉传感器可以连接３台控制器、７台视觉传感器可以连接１台控
制器。
通过Easy Builder可以简单的进行机器人与视觉传感器的设定。

使用专用指令可以简单的对视觉传感器的操作进行编程。

用于简化用户配线用接头部分
（CNUSR1／CNUSR2）配线的

工 具 。 将 紧 急 停 止 输 入 ／ 输
出、门开关输入、启用设备输
入 等 的 信 号 转 换 至 端 子 台 。

（CR751用）

用户配线用端子台转换工具

用于简化ＡＣ电源输入接头配线的工具。备有单相用与三相用２个种
类。（CR751用）

ＡＣ电源连接电缆 力传感器组件

视觉系统

在通过力传感器与接口单元感受机械臂受力情况的同时，进行接近
于人类的模仿操作、嵌合操作。可以进行需要精细力量控制、检测
受力的操作。

详细信息请参阅P64

详细信息请参阅P66

通信功能

占用站数

传输位数据/字数据

支持
CC-Link Ver.2､可设定扩展循环

辅助站 本地站(无主站功能)

站点类型 智能设备站

可设定占用1/2/3/4站

单相用电缆

三相用电缆

MELFA-3D Vision

实现了小型、高速、高精度测量的机器人用小型三维视觉传感器。
可以对散乱堆放的工件进行抓取，非常适合用于零件进料器。

（支持机型：ＲＶ-F系列）

详细信息请参阅P65

外部配线

内置配线配管规格

前臂部位外部配线组件（例）

前臂部位外部配线组件

基座部位外部配线组件（例）
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能够应对散装零部件的位置偏离和微弱的外力变化，保证不损伤零
部件的同时进行插入、组装。操作失败时的位置锁定、重试处理提
高作业的稳定性。此外，可通过日志数据进行质量管理及分析操作
失败的原因。

提高生产的稳定性

可追踪微弱的外力，保证不损伤零部件的同时进行插入、组装。可
通过接触时的力检测，更改动作方向及按压力，或通过位置信息与
力信息的组合触发条件从而执行中断处理。

可实现复杂的组装

可使用专用机器人语言轻松进行编程。可根据具有代表性的应用程
序示例配合用户需要，简单地编制出作业程序。

简单控制

可根据示教盒上的位置・力数据，快速示教正确位置。可以在示教
盒中查看位置和力的数据以及RT ToolBox2上的图表波形，对工作
状态进行确认和调整。

操作简单

感应抓手受力状态的同时进行与人手相同的摸索、嵌合作业。
可进行需微弱力度和需检测受力状态的作业。

项目 单位

N

Nm

N

Nm

N

Nm

N

Nm

mA

g

mm

－

规格值

200

4

1000

6

10000

300

0.3

3

200

360

φ80×32.5

IP30

额定负荷

最大静负荷 

破坏负荷

最小控制力

消耗电流

重量（传感器单体）

外形尺寸

保护构造

Fx、Fy、Fz

Mx、My、Mz

Fx、Fy、Fz

Mx、My、Mz

Fx、Fy、Fz

Mx、My、Mz

Fx、Fy、Fz

Mx、My、Mz

功能说明项目

力觉控制
刚度控制

力控制

增益变更

中断执行

数据锁定

数据参照

同步数据

开始、结束触发器

FTP传输

力觉控制

力觉监视

示教位置探索

参数设定画面

柔性控制机器人的功能

以指定的力度进行按压控制机器人的功能

在机器人运行中变更控制特性的功能

可以通过位置信息以及力信息的组合触发条件来执行中断处理（MO 触发器）

获取接触时力觉传感器、机器人位置的功能

显示力觉传感器数据、保持最大值的功能

以日志数据的形式获取与位置信息同步的力觉传感器信息并进行图表显示的功能

可以在机器人程序中指定日志记录的开始、结束命令

将获取的日志文件传输到FTP 服务器中的功能

在JOG运行中设定力觉控制有效/无效的切换、控制条件

显示传感器数据、力觉控制设定状态

探索接触位置的功能

力觉功能专用参数设定画面（R56TB／R57TB专用）

力觉检知

力觉日志

示教盒

控制器

力觉传感器规格

产品功能

示教盒
（R56TB/R57TB/
R32TB/R33TB）

RV-F

RT ToolBox2 

⑥电源电缆

机器人控制器

②力觉I/F单元（2F-TZ561）

⑧SSCNET Ⅲ

⑦RS-422

①力觉传感器

③传感器安装适配器

④适配器电缆

LAN/USB

〈产品构成〉

项目 单位

ch

ch
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W
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kg

规格值
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1

（机器人控制器及附加轴放大器连接用）

24±5%

25

225（W）×111（D）×48（H）

约0.８

IP20（柜式安装、开放型）

接口

电源

外形尺寸

重量

结构

RS-422

SSCNETⅢ

输入电压

功率

力觉接口单元规格

名称 数量

１台

１台

１个

１根

①

②

③

④

力觉传感器
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传感器安装适配器

适配器电缆

构成部件

名称 数量
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１m

５m

10m

⑤

⑥

⑦

⑧

ＤＣ２４Ｖ电源

ＤＣ２４Ｖ电源电缆

单元～传感器间电缆

ＳＳＣＮＥＴⅢ电缆

⑤DC24V
电源

产品配置

力觉传感器套件
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实现了小型轻量化（摄像头部分：146×87×137mm、约0.9kg），可
支持手眼系统及固定设置。

小型轻量

高速、高精度测量

实现了最短1.2秒的高速识别（无模型识别），最小测量误差约0.3mm
的高精度测量。

可选择两种识别方式。
・无模型识别：不登记对象工件的模型，进行位置识别
・模型匹配识别：使用3D-CAD模型进行姿态识别
与零件供料器相比价格更便宜更节省空间。（处理多个零件时）。重
试功能可以减少设备停止工作的次数。

替换零件供料器

只有机器人生产商才能提供的接口兼容性

可以通过标配有控制器的LAN直接进行连接。通过设定用电脑可以
轻松的进行传感器设定、运行确认。运行时不需要使用电脑。标配
有机器人与视觉传感器的坐标校准功能，可以通过追加的专用指令
在MELFA-BASIC V中轻松进行控制。

实现小型、高速、高精度测量，面向小型机器人的三维视觉传感器。
适合用于替换零件供料器。可通过独创的无模型识别处理进行高速挑选。

产品规格

MELFA-3D Vision

三角测量方式（图案投光型）
约1.3～1.8秒

无模型：无需登记工件（4自由度 XYZC）
模型匹配：使用3D-CAD（6自由度 XYZABC）
无模型：约1.2秒～2秒

模型匹配：约3～5秒

约30～60万点

約15～20度

300～1000mm
約0.3mm～
摄像头部分（最小尺寸、W3段可变）
　146（W）×87（H）×137（D）mm 
控制单元部分

　430（W）×370（H）×98（D）mm　
约0.9kg（摄像头部分）
约12kg（控制单元部分）
环境温度：5～40℃
环境湿度：45～85%RH、不结露

使用空气环境：无腐蚀性气体

单相AC180～253V
0.2kVA

测量方式（＊1）
测量时间

识别方式

识别时间（＊2）

测量有效点数（＊3）
测量视野角（＊3）
工件间距（＊4）
测量误差（＊3）

外形尺寸（＊5）

重量

一般规格

输入电源

　  

产品构成

项目 规格

摄像头

（附带标准镜片、专用信号电缆、电源电缆）

安装底座（小：出厂时已安装，大：包装内附带）
控制单元

校准块套装

软件包ＣＤ-ROM
（使用说明书、安装向导等）

1

２
３
４

５

构成部件
No. 数量名称

1

1
1
1

1

安装有RT ToolBox2（ Ver.3.00A以上）
5e类以上（参考产品构成图）

设定用电脑

LAN电缆

用户自行准备部件
名称 数量补充说明

1
2

注意事项

机器人
（RV-F）

❹校准块套装

电源电缆（10m）

信号电缆（10m）

LAN电缆
（用户自行准备）

LAN电缆
（用户自行准备）

❷安装底座

设定用
PC

❺软件包CD-ROM

❸控制单元

RT ToolBox2

AC200V

电压范围

电源容量

＊１）有可能需要采取遮蔽措施以防止受到周围环境光照的影响｡
＊２）从开始识别到输出的标准时间｡根据周围环境､工件､处理参数等条件的不同有可能

会超出标准时间｡
＊３）会根据传感器设置距离､使用镜片等条件而发生变化｡
＊４）从安装镜片的法兰面到测量位置的距离范围｡不能同时使用所有领域｡详细请查阅

使用说明书｡
＊5）摄像头部分的尺寸会根据所使用的安装底座而有所不同。

１． 无法对以下工件进行测量｡
・透明物体､镜面物体

２． 以下工件有可能难以进行测量/识别｡
・高光泽物体､黒色物体､深色物体

３． 工件尺寸(参考值)
无模型 :短边为视野尺寸的1/25～长边为视野尺寸的1/3左右
模型匹配: 短边为视野尺寸的1/10～长边为视野尺寸的1/3程度
※依赖于工件间距､传感器参数､工件形状及表面状态等条件,因此仅按照本公司的试

验条件记载了参考值,详细内容请参阅使用说明书｡
４． 能否进行测量以及测量的精度需视具体条件而定,请至本公司进行咨询｡
５． 进行无模型匹配时有可能需要同时使用二维视觉传感器｡
6. 仅支持垂直多关节型RV-F系列。

❶摄像头
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负荷惯量计算示例 (法兰朝向状态的J5轴)

负荷惯性的计算示例 ( J6轴 )

负载力矩

负载力矩
负载力矩

负载
力矩。

抓手

工件

抓手的重心

工件的重心

工件的重心
负载惯量 负载惯量

工件

工件
抓手

抓手

抓手的重心

注) 正下方向以外的姿态变动较大时，还需要对J4轴附近的负荷惯量进行确认。
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负荷惯量计算示例 (法兰朝向状态的J5轴)

负荷惯性的计算示例 ( J6轴 )

负载力矩

负载力矩
负载力矩

负载
力矩。

抓手

工件

抓手的重心

工件的重心

工件的重心
负载惯量 负载惯量

工件

工件
抓手

抓手

抓手的重心

注) 正下方向以外的姿态变动较大时，还需要对J4轴附近的负荷惯量进行确认。
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