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改善配线·配管的路径

特点
机器人主体

标准节拍时间（往返动作）*1

300mm

25mm

*1：负载为1kg时的标准节拍。根据机器人程序、设置条件等也会相应变化。
*2：MZ07的值。

巧妙的电缆布线

①避免对周边装置的干扰
②也可以进入到狭窄空间
③高速动作时，配线配管
稳定

中空手腕的场合
手腕内收纳电缆

非中空手腕的场合
电缆外露

避免与装置间的电缆干扰

■即使在狭窄空间也可装置

一流的高速性能* 自由且紧凑的安装条件

■手臂内部可内置电磁阀

■安装的接触面积最小化
■接近后面墙壁设置可
■配线在机器人放置台内可有序收纳

非中空手腕

中空手腕

非中空手腕 中空手腕

可进入更小的开口

175

■缩短了作业的节拍时间，从而提高了生产效率

一流的高速性能 可对应各种安装方式

在中空手腕内抓手用的配线、配管可有序的收纳

紧凑型安装空间

电缆底部抽出
底面连接规格　选配

机器人手臂内置电磁阀 选配

0.31秒
*2

电磁阀内置
（选配:最大2连）

电磁阀内置
（选配:最大3连）

MZ04

MZ07

150189.5
10
0

19
0.5

接近机床时，可也进入狭窄空间 进入盖内时，与非中空手腕的空间比较

地面 悬吊 壁挂 倾斜

MZ04 MZ07的数值。

*合成最大速度

控制装置

●离线编程
●动作范围·布局检讨
●周期时间模拟
●PLC程序编撰
●操作培训

■监视机器人的状态（位置·速度）的安全控制单元
■降低设备成本，节省空间

■组装作业（压入、顺随、对相位）、研磨·去毛刺作业（推进）

适用于工程完工时的例子

丰富的应用

■可通过示教器操作、高速图像处理
■可识别2D、3D，计算测量尺寸、品种判别等，搭载了丰富的应用功能

配有丰富的简易操作的功能

■机器人控制装置里搭载PLC功能　实现对周边装置的控制
■不需要外部的系统控制柜

■最适用于机器人导入时的初期检查

结构紧凑

■示教屏幕可以自定义
■作为包含所有周边装置的系统操作器，使用便利

进行方向

力方向

■宽度最小，仅369mm
■可在机器人
          设置台内收纳

力传感器 选配

视觉传感器 NV-Pro 选配

机器人监视单元 RMU 选配

用户图形界面 FlexGui 选配

■DeviceNet（主站、从站）
■EtherNet（主站、从站）
■CC-Link（主站、从站）
■PROFIBUS（主站、从站）
■PROFINET（从站）
DeviceNet, EtherNet/IP 是 ODVA (Open DeviceNet Vender Association, Inc.) 的注册商标。
CC-Link 是 CC-Link Partner Association : CLPA 的注册商标。
PROFIBUS, PROFINET 是 PROFIBUS & PROFINET International 的注册商标。

对应各种现场总线 选配

软件PLC 标准配置

FD on Desk Light
离线模拟工具

标准配置



机器人型号 MZ0□□-01-□□□-CFD-0000
标准规格

控制装置外形尺寸外形尺寸及动作范围

应用程序用连接器排列图（标准）

主体规格

（从连接器接合面观察的图）
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机体内配线·配管（标准规格）
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空气出口信号线出口

空气入口

信号线入口

项目 规格

机器人型号 MZ04-01
(MZ04D-01)

MZ04E-01*5

(MZ04DE-01)
MZ07-01 
(MZ07P-01)

MZ07L-01 
(MZ07LP-01)

构造 关节型

关节数 6 6（5）

驱动方式 AC伺服方式

最大
动作范围 
[rad(° )]

臂

J1 旋回 ±2.97 (±170)

J2 前后 -2.53 ～ +1.57(-145 ～ +90) -2.36 ～ +1.40(-135 ～ +80)

J3 上下 -2.18～ +4.88(-125～ +280) -2.37 ～ +4.71 （-136 ～ 270）
-2.43 ～ +4.71 
（-139 ～ 270）

手腕

J4*3 旋转2 ±3.32(±190)

J5 弯曲 ±2.09(±120)

J6 旋转1 ±6.28(±360)

最大速度*4 
[rad/s(°/s)]

臂

J1 旋回 8.38(480) 3.49(200) 7.85(450) 5.24(300)

J2 前后 8.03(460) 2.62(150) 6.63(380) 4.89(280)

J3 上下 9.08(520) 3.32(190) 9.08(520) 6.28(360)

手腕

J4*3 旋转2 9.77(560) 9.60(550)

J5 弯曲 9.77(560) 9.60(550)

J6 旋转1 15.7(900) 17.5(1000)

可搬质量 [kg] 手首部 4 7

最大手腕容许
静负荷扭矩 
[N·m]

J4*3 旋转2 8.86 16.6

J5 弯曲 8.86 16.6

J6 旋转1 4.9 9.4

手腕容许
惯性力矩*1 
[kg·m2]

J4*3 旋转2 0.2 0.47

J5 弯曲 0.2 0.47

J6 旋转1 0.07 0.15

最大工作半径 [mm] 541 723 912

位置反复精度*2 [mm] ±0.02 ±0.03

周围温度 0～ 45 ℃

设置条件 地面安装, 壁挂安装,  
悬吊安装, 倾斜安装 地面安装, 悬吊安装 地面安装, 壁挂安装, 悬吊安装, 倾斜安装

耐环境性 相当于IP40*6 对应于IP67（防尘·防滴）

主体质量 [kg] 26 25 30 32

控制装置选配件
规格

附加轴马达可追加1轴控制（马达最大容量600w）

DeviceNet, Ethernet/IP, 

CC-Link, PROFIBUS, PROFINET

32点/32点I/O板，最大可追加2块

光耦输入8点晶体管输出8点

或者光耦输入8点中继输出8点

USB存储

NV-Pro

类别4，SIL3

保护等级：对应防尘防滴IP54

项目

外部存储

视觉传感器功能※

机器人监视功能※

控制装置保护箱

现场总线

轴追加

数位I/O

※ 另配装置类型

手臂规格

CN10A

467 5

3 2 1

10 9 8
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CNR010

底座部连接器 手腕部连接器
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正面图

上面图 右侧面图

MZ04 MZ07

ｂ

1[rad]=180/π[°], 1[N·m]=1/9.8[kgf·m]
*1：手腕容许惯性力矩因手腕负荷条件而不同，请注意。
*2：依据JIS B 8432。
*3：5轴规格中（MZ07P-01，MZ07LP-01)，没有J4。
*4：一覧表中最大速度为最大值，根据作业程序及手腕负荷条件而变化。
*5：在MZ04E/MZ04DE使用全轴80W以下的马达。
*6：MZ04/MZ04E对应IP40；MZ04D/MZ04DE对应IP67（防尘防滴）。
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手腕部详细尺寸 安装

配线用的孔
（反面相同）

4-M5深度７

2-φ5 Ｈ７深度７

（配线用的中空孔的直径）

（Ｐ.Ｃ.Ｄ.60）
（Ｐ.Ｃ.Ｄ.53.5）

（Ｐ.Ｃ.Ｄ.60）
（Ｐ.Ｃ.Ｄ.53.5）

符号

0

V

U

F

S

规格

标准

视觉

视觉（十字激光）

力传感器

追加轴

MZ07

最大3个

最大2个

最大1个

最大1个

最大1个

MZ04

最大2个

最大1个

最大1个

最大1个

最大1个

SOL阀
信号线

10芯

10芯

10芯

10芯

10芯

备注

-

LAN电缆、照明用配线

LAN电缆、照明用配线、激光用配线

对应6轴力传感器

1轴用马达线、编码器线

应用规格

符号

0

B

规格

背面连接

底面连接

备注

机器人到控制装置间电缆的背面连接

机器人到控制装置间电缆的底面连接

连接规格

符号*

0

W

规格

标准

壁挂式

备注

壁挂时J1的动作范围±30°

壁挂时J1的动作范围±170°

设置规格

控制装置基本规格
规格

6轴

7轴

PLd 支持类型3

示教再现

机器人语言

9,999种

256MB

（相当于2,560,000字节）

5.7"彩色LCD触摸屏，电缆长4m

黑白，20字符x4行

图示图标，电缆长4m

单手3档启用开关，紧急停止按钮

紧急停止、模式切换

外部紧急停止、安全插头、

外部启动、保护停止

Ethernet

USB存储器

369mm(W)×490mm(D)×173mm(H)

约17kg

３相 AC200-230V　±10%

单相 AC200-230V　±10%

0.4KVA

IP20

0～40℃

20～85%（无结露） 

项目

标准控制轴数

最大控制轴数

安全性能

程序选择数

操作SW

网络

外部存储装置接口

外形尺寸

质量

消耗电力

保护等级

周围温度

周围湿度

示教方式

存储容量

示教器 迷你TP

高性能TP 

共同

专用安全输入

电源规格

CNR010

AIR1（φ6）
AIR2（φ6）

PURGE AIR（φ6）

空气入口

信号线入口
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空气出口信号线出口

10-AWG23

2-φ4×2.5

*MZ04E和MZ04DE仅为O

符号１ 符号２ 规格 备注

4

无 可搬4kg，标准手臂

6轴规格，最大工作半径541mm
D 可搬4kg，标准手臂，IP67规格

E 可搬4kg，标准手臂，低功耗规格

DE 可搬4kg，标准手臂，低功耗，IP67规格

7

无 可搬7kg，标准手臂 6轴规格，最大工作半径723mm

L 可搬7kg，长手臂 6轴规格，最大工作半径912mm

P 可搬7kg，5轴规格 5轴规格，最大工作半径723mm（无J4）

LP 可搬7kg，5轴长手臂 5轴规格，最大工作半径912mm（无J4）



机体内配线·配管（安装内置电磁阀时） 手腕部选配件安装时尺寸

选配件明细 选配件一览

ISO法兰安装时 ⑦

手腕接线夹安装时 ⑥

*ISO法兰安装时,手腕顶端的中空直径为
φ20-φ24。

内置电磁阀
（1连/2连/3连）

10-AWG22

7-φ4×2.5

AIR1（φ6）

CNR010
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排气（消声器）

空气出口（φ4管：7根） 
（用于抓手）

信号线出口

2-φ5 H7深度6

2-φ5 深度7

φ
4
0
 h
8

φ20* H7穿过

（配线用中空孔直径）

4-M5深度7

22.5°22
.5°

（P.C.D. 31.5）

4-M5 深度7

（接管孔）

φ7

（接线孔）

93

100

7

7

（P.C.D. 31.5）

空气入口

信号线入口

MZ04 MZ07

（P.C.D. 53.5等配）
（P.C.D. 60等配）

93
88

100
95

（P.C.D. 53.5等配）
（P.C.D. 60等配）
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必选

选配

红色

蓝色

TP为示教器的省略表示

可变挡块

IP67强化装置

内置电磁阀

视觉装置

制动解除开关

I/O线缆
（L=2.5m，5.5m，10.5m，15.5m，
20.5m，25.5m）

马达/编码器线缆
（L=2m，5m，10m，15m，20m）

马达/
编码器延长线缆
（L=5m，10m，15m）

底部连接规格
（含机器人本体式样）

壁挂动作范围扩张规格
（含机器人本体式样）

机器人监视单元

搬运夹具

附属工具

CFD控制装置
（控制装置本体）

控制装置保护箱
电源插头
（标配）

CE对应装置

电源电缆
（客户准备）

电源电缆
（客户准备）

TP延长电缆
（L=5，10M）

高性能TP
(电缆  L=4M)

迷你TP
（电缆  L=4M)

标准抓手（平行抓手/三爪抓手）
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或从
站）

(对
应插
槽B
)

PR
OF
INE
T基
板（
主站
或从
站）

（对
应插
槽B
,C)

传送
带同
步接
口

（对
应插
槽B
,C）

力传
感器
接口

（对
应插
槽B
,C）

ISO法兰
（P.C.D.31.5）

手腕接线夹

CNRO10
（接口包含在I/O电缆选件中）

CN10A

MZ07*-01
手臂上I/O电缆
（L＝1.5m）

手臂上I/O插头

离线编程软件
FDonDESK Light（标配）
FDonDESK Pro（选配）

USB存储器（1GB)

MZ04 MZ07的数值。

规格

J1/J2/J3用
起重机搬运、悬吊、壁挂用夹具兼用
零点栓&定位块
机体内用内压装置
1连
2连
3连
抓手配线固定零件（手腕部中空配线时）
ISO法兰对应的转换适配器（P.C.D.31.5）
平行夹具　单个 S
平行夹具　两个 S
平行夹具　单个 M

三爪抓手　单个 S
三爪抓手　双个 S
三爪抓手　单个 M
三爪抓手　双个 M

I/O光耦输入8点/NPN晶体管输出8点
I/O光耦输入8点/中继输出8点
主站 1CH
从站 1CH
主站 1CH+从站1CH
从站 2CH
主站 2CH
主站 1CH
从站 1CH
主站 1CH+从站1CH
从站 2CH
主站 2CH

I/O光耦输入32点/NPN晶体管输出32点
I/O光耦输入64点/NPN晶体管输出64点
I/O光耦输入32点/PNP晶体管输出32点
I/O光耦输入64点/PNP晶体管输出64点
主站/从站均可对应 1CH
主站 1CH
从站 1CH
主站 1CH+从站1CH
从站 2CH
主站 2CH
从站 1CH
从站 2CH

RS422差异输入编码器计数器
CFD控制装置用力传感器装置（别配）
CFD控制装置用视觉传感器装置（别配）
CFD控制装置用机器人监视单元（别配）
手动制动解除开关（外部安装装置）
保护等级对应IP54(追加防尘防滴保护箱)
对应UL规格
对应CE规格、单独放置的单元
对应韩国KCs规格
电缆长4m
电缆长4m
切断TP时使用
5m
10m
2m
5m
10m
15m
20m
5m
10m
15m
2.5m
5.5m
10.5m
15.5m
20.5m
25.5m
1.5m

选配单个插头
插头为锡焊型
1GByte
机器人程序模拟装置

MZ04 MZ07
产品编号

OP-S5-026
OP-S2-044
OP-T2-089
OP-H9-008
OP-H4-006
OP-H5-010
－
OP-W3-016
OP-W2-013
OP-F10-009
ー
OP-F10-010

OP-F10-011
ー
OP-F10-012
－
CFD-OP150-A
CFD-OP150-B
CFD-OP130-A
CFD-OP130-B
CFD-OP130-C
CFD-OP130-D
CFD-OP130-E
CFD-OP131-A
CFD-OP131-B
CFD-OP131-C
CFD-OP131-D
CFD-OP131-E
CFD-OP125-A
CFD-OP125-B
CFD-OP151-A
CFD-OP151-B
CFD-OP98-B
CFD-OP132-A
CFD-OP132-B
CFD-OP132-C
CFD-OP132-D
CFD-OP132-E
CFD-OP136-B
CFD-OP136-D
CFD-OP47-A
CFD-OP152-A
CFD-OP139-A
CFD-OP145-A
FD11-OP90-E
CFD-OP133-A
CFD-UL-A
CFD-CE-A
CFD-KCS-A
CFDTP-10-04M
MINITP-10-04M
CFD-OP153-A
CFDTP-RC05M
CFDTP-RC10M
Z101C-J1-02-A
Z101C-J1-05-A
Z101C-J1-10-A
Z101C-J1-15-A
Z101C-J1-20-A

Z102C-00-05-A、（Z102C-01-05-A)
Z102C-00-10-A、（Z102C-01-10-A)
Z102C-00-15-A、（Z102C-01-15-A)
IOCABLE-10-02M、（IOCABLE-40-02M)
IOCABLE-10-05M、（IOCABLE-40-05M)
IOCABLE-10-10M、（IOCABLE-40-10M)
IOCABLE-10-15M、（IOCABLE-40-15M)
IOCABLE-10-20M、（IOCABLE-40-20M)
IOCABLE-10-25M、（IOCABLE-40-25M)
IOCABLE-20-01M

IOCABLE-20-00

FD11-OP93-A
FDonDESK Pro

OP-S5-022
OP-S2-042
OP-T2-078
OP-H9-004
OP-H4-004
OP-H5-008
OP-H6-004
OP-W3-012
OP-W2-012
OP-F10-002
OP-F10-003
OP-F10-004

OP-F10-005
OP-F10-006
OP-F10-007
OP-F10-008

名称

可变挡块
搬运夹具
附属工具
IP67强化装置
内置电磁阀

手腕接线夹
ISO法兰
标准抓手※1

小型I/O基板

EtherNetI/P基板

DeviceNet基板

I/O基板

CC-LINK基板
PROFIBUS基板

PROFINET基板

传送带同步接口
力传感器接口
视觉装置
机器人监视单元
制动解除开关
控制装置保护箱
UL规格
CE对应装置
KCsKCs规格
高性能TP※2

迷你TP※2

TP短路插头※2

TP延长电缆※2

马达/编码器线缆

马达/编码器
延长线缆
（可动型中转延长线缆）
I/O线缆
（小型I/O基板连接I/O线缆）

手臂上I/O电缆

手臂上I/O插头

USB存储器
FDonDESK Pro

①
②
③
④
⑤

⑥
⑦
⑧

⑨

⑩

⑪

⑫

⑬
⑭

⑮

⑯
⑰
⑱
⑲
⑳
㉑
㉒

㉓
㉔
㉕
㉖

㉗

㉘

㉙

㉚

㉛
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备注

MZ04：空气管（φ4：5根）、信号线

抓力600N（供给压0.5MPa） 
动作范围30mm

使用1个插槽
使用2个插槽
使用1个插槽
使用2个插槽
使用1个插槽

使用1个插槽
使用1个插槽
另外还准备了摄像头、照明、电缆等。请向本公司咨询。

W540×D700×H270

MZ07：空气管（φ4：7根）、信号线

位置2规格
使用压力范围0.1～0.5MPA
线圈额定电压DC24V

使用1个插槽

使用1个插槽

使用1个插槽

使用1个插槽

连接机器人和控制装置。
必选选项。
请选择任意一个。

延长最多1个，总长最多25m
两侧插头规格
需要可动型延长电缆时，请选择下述型号
Z102C-01-＊＊-A（＊＊为5m:05､10m:10､15m:15） 
机器人和控制装置间的I/O电缆。
IOCABLE-10-＊＊M型：控制装置边上为零散电缆，
因此施工需分配信号后，在客户处实施。

IOCABLE-40-＊＊M型：可与CFD控制装置选件
CFD-OP150- A（小型I/O基板）直接连接的两端插头型

IOCABLE-40B-＊＊M型：可与CFD控制装置选件
CFD-OP150- B（小型I/O基板）直接连接的两端插头型

由于工具边上为零散电缆，因此施工在客户处实施

单个插头作为选配在客户处施工

对于Light（标准），追加以下功能。
●CAD程序制作功能
●可对应多台控制装置

抓力320N（供给压0.5MPa） 
动作范围24mm

抓力300N（供给压0.5MPa） 
动作范围8mm

抓力410N（供给压0.5MPa） 
动作范围10mm

MZ04最多支持电磁阀2连内置

MZ04仅准备了单手

在插槽A的序列基板上堆叠使用

㉓，㉔，㉕中选择1个

延长最多1个
两侧插头规格

※１ 抓力是根据供给的气压（0.3～0.5MPa）和安装的抓手的长度而变化的。　※2 TP为示教器的省略表示。　
●所有选配件均作为机器人的备件。根据选配件安装说明书，在客户处安装。

界面基板上最大可连接2个插槽

序号

内置电磁阀
（1连/2连）

AIR1（φ6）

CNR010

AIR2（φ6）
PURGE AIR（φ6）

A
W
G
2
4
×
6
p

φ4×2.5

φ4×2.5

空气入口

信号线入口

排气（消声器）

10-AWG22

5-φ4×2.5

C
N
1
0
A

CN
61
A

CN
60
A

P
o
rt
5

P
o
rt
1
（
S
O
L
1
A
）

P
o
rt
2
（
S
O
L
1
B
）

P
o
rt
3
（
S
O
L
2
A
）

P
o
rt
4
（
S
O
L
2
B
）

空气出口（φ4管：5根） 
（用于抓手）

信号线出口

10-AWG2310-AWG23


