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Robot Product Family
６軸ロボット

IRS311-7 Series P 7

負荷 7 Kg
アーム長 717 mm /  911 mm
モデル IRS311-7-70TS5-INT

IRS311-7-90TS5-INT

IR-R10 Series P 11

負荷 10 Kg
アーム長 1422 mm
モデル IR-R10-140S5-INT

IR-R20 Series P 13

負荷 20 Kg / 10 Kg
アーム長 1723 mm /  2045 mm
モデル IR-R20-170S5-INT

IR-R10-200S5-INT

IR-R4 Series P 3 IR-R4H (hollow wrist）Series P 5

負荷 4 Kg
アーム長 560.6 mm
モデル IR-R4-56S5-INT

負荷 4 Kg
アーム長 545.7 mm
モデル R-R4H-54S5-INT

IR-R11 Series P 9

負荷 10 Kg / 11.3 Kg
アーム長 1101.6 mm / 901.9 mm
モデル IR-R10-110S5-INT

IR-R11-90S5-INT

SCARAロボット
IR-S4 Series P 15 IR-S7 Series P 17 IR-S10 Series P 19 IR-S20 Series P 21

負荷 4 Kg
アーム長 400 mm
モデル IR-S4-40Z15S3-INT

負荷 7 Kg
アーム長 500 mm / 600 mm / 700 mm
モデル IR-S7-50Z20S3-INT

IR-S7-60Z20S3-INT
IR-S7-70Z20S3-INT

負荷 10 Kg
アーム長 600 mm / 700 mm / 800 mm
モデル IR-S10-60Z20S3-INT

IR-S10-70Z20S3-INT
IR-S10-80Z20S3-INT

負荷 20 Kg
アーム長 800 mm /  1000 mm
モデル IR-S20-80Z42S5-INT

IR-S20-100Z42S5-INT

IR-GS20 Series P 23

負荷 20 Kg
アーム長 800 mm /  1000 mm
モデル IR-GS20-80Z42S5-INT

IR-GS20-100Z42S5-INT

IR-S50 Series P 25

負荷 50 Kg
アーム長 1200 mm
モデル IR-S50-120Z40S5-INT

IR-TS4 Series P 27

負荷 4 Kg
アーム長 350 mm
モデル IR-TS4-35Z15S3-INT

IR-TS5 Series P 29

負荷 5 Kg
アーム長 550 mm
モデル IR-TS5-55Z15S3-INT

IRCB501 High protection Series P 33IRCB501 Series P 31

ロボットコントローラー
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取り付け寸法 (mm)

可動範囲(mm)
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適用範囲

特 徴

Technical Data
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IR-R4 Series

負荷 4 Kg

アーム長 560.6 mm

繰り返し精度 ± 0 . 0 1  m m

IP 保護等級 IP40 (IP67 optional)

モデル IR-R4-56S5-INT
構造スタイル 垂直軸カスケード構造
軸数 6 軸
可動範囲 560.6 mm

繰り返し精度 ± 0 . 0 1  m m

最大可搬質量 4 Kg

IP 保護等級 IP40 (IP67 optional)

最大軸動作速度

J1 450°/s
J2 460°/s
J3 520°/s
J4 560°/s
J5 560°/s
J6 900°/s

軸の可動範囲

J1 ± 1 7 0 °
J2 -120°to +110°
J3 -69°to +205°
J4 ± 1 9 0 °
J5 ± 1 2 0 °
J6 ± 3 6 0 °

手首の許容トルク
J4 8.86 Nm
J5 8.86 Nm
J6 4.9 Nm

手首の許容慣性
J4 0.2 Kgm²
J5 0.2 Kgm²
J6 0.067 Kgm²

ユーザー配線 配線 12 Signal l ines 30V 0.5A
エアー Φ4mm× 4,0.59 Mpa

動作条件
動作周囲温度 0~45°C
周囲の湿度 5%~95%(結露なきこと)
最大温度勾配 1.5°C/min

質量 24Kg
対応コントローラ IRCB501 Drive-control integrated control ler
取付仕様 床置き
認証 CE,cSGSus,KCs,Kc

コンパクトな構造を特徴とするロボットは、業界で新しい

水準に到達した全体の高さと構造の高さ、およびさまざま

なアプリケーションシナリオに適応するための短いサイク

ルタイムを備えています。

3C業界における搬送および積み込み・積み下ろし

太陽光発電業界における搬送、ならびに組み立てと塗布作業
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コンパクトな構造を特徴とするロボットは、業界で新しい

水準に到達した全体の高さと構造の高さ、およびさまざま

なアプリケーションシナリオに適応するための短いサイク

ルタイムを備えています。

3C業界における搬送および積み込み・積み下ろし、太陽光発電業界におけ

る搬送、ならびに組み立てと塗布作業

取り付け寸法 (mm)

可動範囲(mm)
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可搬質量 4 Kg

アーム長 545.7 mm

繰り返し精度 ± 0 . 0 2  m m

IP 保護等級 IP40 (IP67 optional)

Mode l IR-R4H-54S5-INT
構造スタイル 垂直軸カスケード構造
軸数 6 軸
可動範囲 545.7 mm
繰り返し精度 ± 0 . 0 2  m m
最大可搬質量 4 Kg
IP 保護等級 IP40 (IP67 optional)

最大軸動作速度

J1 450°/s
J2 460°/s
J3 520°/s
J4 560°/s
J5 560°/s
J6 900°/s

軸の可動範囲

J1 ± 1 7 0 °
J2 -120°to +110°
J3 -65°to +195°
J4 ± 1 9 0 °
J5 ± 1 2 0 °
J6 ± 3 6 0 °

手首の許容トルク
J4 8.86 Nm
J5 8.86 Nm
J6 4.9 Nm

手首の許容慣性
J4 0.2 Kgm²
J5 0.2 Kgm²
J6 0.067 Kgm²

ユーザー配線 配線 12 Signal l ines 30V 0.5A; 8 signal l ines 30V 0.2A
エアー Φ4mm× 4,0.59 Mpa

動作条件
動作周囲温度 0~45°C
周囲の湿度 5%~95%(結露なきこと)
最大温度勾配 1.5°C/min

質量 24.5Kg
対応コントローラ IRCB501 Drive-control integrated control ler
取付仕様 床置き
認証 CE,cSGSus,KCs,Kc
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適用範囲

特 徴

Technical Data
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取り付け寸法 (mm)

可動範囲(mm)
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IRS311-7 Series

可搬質量 7 Kg

アーム長 717 mm /  911  mm

繰り返し精度 ± 0 . 0 2  m m  /  ± 0 . 0 3  m m

IP 保護等級 IP65

Mode l IRS311-7-70TS5-INT IRS311-7-90TS5-INT
構造スタイル 垂直軸カスケード構造 垂直軸カスケード構造
軸数 6 軸 6 軸
可動範囲 717mm 911mm
繰り返し精度 ± 0 . 0 2 m m ± 0 . 0 3 m m
最大可搬質量 7Kg 7Kg
IP 保護等級 IP65 IP65

最大軸動作速度

J1 450°/s 300°/s
J2 380°/s 280°/s
J3 520°/s 360°/s
J4 550°/s 550°/s
J5 550°/s 550°/s
J6 1000°/s 620°/s

軸の可動範囲

J1 ± 1 7 0 ° ± 1 7 0 °
J2 -135° ~+80° -125° ~+80°
J3 -70° ~+190° -70° ~+190°
J4 ± 1 9 0 ° ± 1 9 0 °
J5 ± 1 2 0 ° ± 1 2 0 °
J6 ± 3 6 0 ° ± 3 6 0 °

手首の許容トルク
J4 16.6Nm 16.6Nm
J5 16.6Nm 16.6Nm
J6 9.4Nm 9.4Nm

手首の許容慣性
J4 0.47Kgm² 0.47Kgm²
J5 0.47Kgm² 0.47Kgm²
J6 0.15Kgm² 0.15Kgm²

ユーザー配線 配線 12 signal l ines 30V 0.5A 12 signal l ines 30V 0.5A
エアー Φ4 mm x 2,  0 .59 Mpa Φ4 mm x 2,  0 .59 Mpa

動作条件
周囲の温度 0~45℃ 0~45℃
周囲の湿度 5%~95% (結露なきこと) 5%~95% (結露なきこと)
最大温度勾配 1.5℃/min 1.5℃/min

質量 38Kg 40Kg
対応コントローラ IRCB501 drive-control integrated control ler
取付仕様 床置き
認証 CE,cSGSus,KCs,Kc

高密度で剛性が高く、柔軟かつ俊敏なロボット。中空リス

ト構造を採用し、配線プロセスを簡素化するとともに、配

線チューブの摩耗による生産環境への影響を防ぎます。

組み立て、ラベル貼付、SMT（表面実装技術）、塗布、材料挿入、

はんだ付け、選別、研削、研磨など、その他さまざまな作業。

６ 軸 ロ ボ ッ ト

適用範囲

特 徴

Technical Data
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取り付け寸法 (mm)

可動範囲(mm)
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Mode l IR-R10-110S5-INT IR-R11-90S5-INT
構造スタイル 垂直軸カスケード構造 垂直軸カスケード構造
軸数 6 軸 6 軸
可動範囲 1101.6 mm 901.9 mm
繰り返し精度 ± 0 . 0 2  m m ± 0 . 0 2  m m
最大可搬質量 10 Kg 11.3 Kg
IP 保護等級 IP40 (IP67 optional) IP40 ( IP67 optional)

最大軸動作速度

J1 300°/s 300°/s
J2 225°/s 225°/s
J3 330°/s 330°/s
J4 450°/s 450°/s
J5 420°/s 420°/s
J6 720°/s 720°/s

軸の可動範囲

J1 ± 1 7 0 ° ± 1 7 0 °
J2 +100°to -135° +100°to -135°
J3 -66°to +210° -66°to +210°
J4 ± 1 9 0 ° ± 1 9 0 °
J5 ± 1 2 5 ° ± 1 2 5 °
J6 ± 3 6 0 ° ± 3 6 0 °

手首の許容トルク
J4 Axis 18.59 Nm 20.45 Nm

J5 18.59 Nm 20.45 Nm
J6 9.8 Nm 10.8 Nm

手首の許容慣性
J4 0.6 Kgm² 0.6 Kgm²
J5 0.6 Kgm² 0.6 Kgm²
J6 0.2 Kgm² 0.2 Kgm²

ユーザー配線 配線 12 Signal l ines 30V 0.5A 12 Signal l ines 30V 0.5A
エアー Φ4mm× 4,0.59 Mpa Φ4mm× 4,0.59 Mpa

動作条件
動作周囲温度 0~45°C 0~45° C
周囲の湿度 5%~95%(結露なきこと) 5%~95%(結露なきこと)
最大温度勾配 1.5°C/min 1.5°C/min

質量 47Kg 45Kg
対応コントローラ IRCB501 Drive-control integrated controller IRCB501 Drive-control integrated controller
取付仕様 床置き 床置き
認証 CE,cSGSus,KCs,Kc

IR-R11 Ser ies

可搬質量 10 Kg / 11 Kg

アーム長 1101.6 mm / 901.9 mm

繰り返し精度 ± 0 . 0 2  m m

IP 保護等級 IP40 (IP67 optional)
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Model :  IR-R11 Ser ies IR-R10-110S5-INT IR-R11-90S5-INT
a :  L e n g t h  f r o m  J 2  t o  J 3 5 6 0 m m 4 5 5 m m
b :  Ho r i z o n t a l  d i s t a n c e  f r o m  J 3  t o  J 5 5 1 5 m m 4 2 0 m m
c :  M a x i m u m  r a n g e  o f  m o t i o n  i n  t h e  v e r t i c a l  d i r e c t i o n 1989 .1mm 1620 .5mm
d :  H e i g h t  f r o m  t h e  l o w e s t  p o i n t  t o  t h e  b a s e  i n s t a l l a t i o n p l a n e  i n  t h e  v e r t i c a l  d i r e c t i o n 1476 .6mm 1276 .9mm
e :  M a x i m u m  h e i g h t  i n  z e r o  p o s i t i o n 1 0 5 4 m m 9 4 9 m m
f :  M i n i m u m  u n r e a c h a b l e  w o r k i n g  r a d i u s  l i m i t e d  b y  J 3  r o t a t i o n a n g l e 292 .8mm 250 .1mm
g :  M a x i m u m  w o r k i n g  r a d i u s  l i m i t e d  b y  J 1  r o t a t i o n  a n g l e 1051 .6mm 851 .9mm
h :  M a x i m u m  r e a c h 11 0 1 . 6 m m 901 .9mm
i :  Wo r k i n g  r a d i u s  l i m i t e d  b y  J 2  r o t a t i o n  a n g l e  a r m  l e n g t h 213 .8mm 100 .9mm

コンパクトな構造を特徴とするロボットは、業界で新しい

水準に到達した全体の高さと構造の高さ、およびさまざま

なアプリケーションシナリオに適応するための短いサイク

ルタイムを備えています。

3C業界における搬送および積み込み・積み下ろし、太陽光発電業界におけ

る搬送、ならびに組み立てと塗布作業

６ 軸 ロ ボ ッ ト

適用範囲

特 徴

Technical Data
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取り付け寸法 (mm)

可動範囲(mm)

美しく設計されたロボットで、高い動作速度と剛性を兼ね

備えています。専用のモーターとコントローラーを搭載

し、顧客に対してコストパフォーマンスの高いソリューシ

ョンを提供します。

搬送、機械の積み降ろし、塗布、バリ取り、研削、研磨、溶接など、その

他さまざまな作業。
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Space  reserved  fo r  cab les

180

25

4XM5 th rough

150

15
6

∅  25H7

∅  6  H7  dep th  9

4XM6 dep th  9  EQS

4XM5 dep th  7 .5

∅ 50

∅  63 h7

F l a n g e  m o u t i n g  d i m e n s i o n s

B a s e  m o u n t i n g  d i m e n s i o n s J 3 - a x i s  t o p  h o l e

482.1

25 4  XM5 dep th  7 .5

2  XM5 dep th  7 .5
80

25

184.8

335 290

320
2804XM12  th rough

330290

4X∅  18  th rough 2X∅ 12
175

+0.03
0

25

80

Mode l IR-R10-140S5-INT
構造スタイル 垂直軸カスケード構造
軸数 6 軸
可動範囲 1422mm
繰り返し精度 ± 0 . 0 5 m m
最大可搬質量 10Kg
IP 保護等級 IP65 (IP67 for wrist)

最大軸動作速度

J1 200°/s
J2 200°/s
J3 200°/s
J4 375°/s
J5 375°/s
J6 600°/s

軸の可動範囲

J1 ± 1 7 0 °
J2 -160° ~+60°
J3 -80° ~+160°
J4 ± 1 8 0 °
J5 ± 1 4 0 °
J6 ± 3 6 0 °

手首の許容トルク
J4 22Nm
J5 22Nm
J6 9.8Nm

手首の許容慣性
J4 0.63Kgm²
J5 0.63Kgm²
J6 0.2Kgm²

ユーザー配線 配線 18 signal l ines 30V 0.5A
エアー Φ8 mm x 1,  0 .59 Mpa

動作条件
周囲の温度 0~45℃
周囲の湿度 10%~80% (結露なきこと)
最大温度勾配 1.5℃ /min

質量 130Kg
対応コントローラ IRCB501 high-protect ion drive-control  integrated control ler
取付仕様 床置き
認証 CE,cSGSus,KCs,Kc

IR-R10 Series

可搬質量 10 Kg

アーム長 1422 mm

繰り返し精度 ± 0 . 0 5  m m

IP 保護等級 IP65 (IP67 for wrist)

６ 軸 ロ ボ ッ ト

適用範囲

特 徴

Technical Data
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取り付け寸法 (mm)

可動範囲 ( m m) 123a

140

780

500

170

e d

b

c

+170°

-170°
f

d

可動範囲(mm)

1535

780

500

280.6

140

a 123

40

300
4XM6 dep th  12

300 284.9 170
Space  reserved  fo r  cab les

50557.3

140 50
4XM6 dep th  6

∅  93 188

F l a n g e  m o u t i n g  d i m e n s i o n s

50

50

4XM6 dep th  6

J 3 - a x i s  t o p  h o l eB a s e  m o u t i n g  d i m e n s i o n s

∅  63h7 ∅  31.5h7

18
6

∅  6H7  th rough

∅ 50

4XM6 th rough

50 441.7
280

160
4XM12  th rough 2X∅ 12（ +0.03）0

290 330413.4 335

4XM20 th rough  160  175

IR-R20 Series

可搬質量 20 Kg / 10 Kg

アーム長 1723 mm /  2045 mm

繰り返し精度 ± 0 . 0 5  m m

IP 保護等級 IP65 (IP67 for wrist)

Mode lMode l IR-R20-170S5-INTIR-R20-170S5-INT IR-R10-200S5-INTIR-R10-200S5-INT
構造スタイル 垂直軸カスケード構造 垂直軸カスケード構造
軸数 6 軸 6 軸
可動範囲 1723mm 2045mm
繰り返し精度 ± 0 . 0 5 m m ± 0 . 0 5 m m
最大可搬質量 20Kg 10Kg
IP 保護等級 IP65 (IP67 for wrist) IP65 (IP67 for wrist)

最大軸動作速度

J1 190°/s 190°/s
J2 175°/s 175°/s
J3 200°/s 200°/s
J4 400°/s 400°/s
J5 360°/s 360°/s
J6 610°/s 610°/s

軸の可動範囲

J1 ± 1 7 0 ° ± 1 7 0 °
J2 -155° ~+80° -155° ~+80°
J3 -75° ~+160° -75° ~+160°
J4 ± 1 8 0 ° ± 1 8 0 °
J5 ± 1 4 0 ° ± 1 4 0 °
J6 ± 3 6 0 ° ± 3 6 0 °

手首の許容トルク
J4 42Nm 22Nm
J5 42Nm 22Nm
J6 20Nm 10Nm

手首の許容慣性
J4 1.18Kgm² 1Kgm²
J5 1.18Kgm² 1Kgm²
J6 0.5Kgm² 0.2Kgm²

ユーザー配線 配線 18 signal l ines 30V 0.5A 18 signal l ines 30V 0.5A
エアー Φ8 mm x 1,  0 .59 Mpa Φ8 mm x 1,  0 .59 Mpa

動作条件
周囲の温度 0~45℃ 0~45℃
周囲の湿度 10%~80%(結露なきこと) 10%~80%(結露なきこと)
最大温度勾配 1.5℃ /min 1.5℃ /min

質量 240Kg 245Kg
対応コントローラ IIRCB501 high-protect ion drive-control integrated control ler
取付仕様 床置き
認証 CE,cSGSus,KCs,Kc

Model:IR-R20-XXXXXXX-B1-INT 170S5 200S5
a :  L e n g t h  f r o m  J 3  t o  J 5 760  mm 1088  mm
b :  H e i g h t  f r o m  t h e  h i g h e s t  p o i n t  t o  t h e  b a s e  i n s t a l l a t i o n
p lane  i n  t he  ve r t i ca l  d i r ec t i on 2053  mm 2377  mm

c :  H e i g h t  f r o m  t h e  l o w e s t  p o i n t  t o  t h e  b a s e  i n s t a l l a t i o n
p lane  i n  t he  ve r t i ca l  d i r ec t i on 911.9  mm 1235.9  mm

d :  M a x i m u m  r e a c h 1723  mm 2045  mm
e :  M a x i m u m  w o r k i n g  r a d i u s  l i m i t e d  b y  J 1  r o t a t i o n  a n g l e  1 3 3 6  m m  1 6 8 9 . 9  m m
f :  M i n i m u m  u n r e a c h a b l e  w o r k i n g  r a d i u s  l i m i t e d  b y  J 3
r o t a t i o n  a n g l e 331.6  mm 422.4  mm

美しく設計されたロボットで、高い動作速度と剛性を兼ね

備えています。専用のモーターとコントローラーを搭載

し、顧客に対してコストパフォーマンスの高いソリューシ

ョンを提供します。

使いやすく信頼性の高いロボット。コンパクトな構造を備え、高い搬送能

力と繰り返し精度を実現。

６ 軸 ロ ボ ッ ト

適用範囲

特 徴

Technical Data
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取り付け寸法 (mm)

可動範囲(mm)
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6- 9through (mounting hole)
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DB15
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Network interface

33
.5
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B
2:1

15 10
 1

0

1mms l i cecu t

Tapered bore Φ3,90°

X
2:1 A

2:1

Userairpipe1(Φ4blue)

Userairpipe2(Φ6blue)

User airpipe3(Φ6gray)
Max.Φ11 perforation

30mechanicalstopperdiameter
16  -0.01 shaft diameter-0.03

高い耐荷重性能と複数のアーム長オプションを備えたロボ

ット。さまざまな業界における大容量搬送用途に適してい

ます。

高い耐荷重性能と複数のアーム長オプションを備えたロボット。さまざま

な業界における大容量搬送用途に適しています。

IR-S4 Series

可搬質量 4 Kg

アーム長 400 mm

効率 0.342s

繰り返し精度 ± 0 . 0 1  m m

Mode l IR-S4-40Z15S3-INT

アーム長
Arm 1 + Arm 2 400 mm
Arm 1 225 mm
Arm 2 175 mm

最高速度
J1 + J2 7200 mm/s
J3 1300 mm/s
J4 2600°/s

繰り返し精度
J1 + J2 ± 0 . 0 1  m m
J3 ± 0 . 0 1  m m
J4 ±0 .01 °

処理能力
(可搬質量)

定格 2 Kg
最大 4 Kg

J4 の許容慣性
モーメント

定格 0.005 Kg.m²
最大 0.05 Kg.m²

取付穴 120x120 mm (4-ø9 mm)
質量 (ケーブルを除く) 12Kg
J3 の圧入力 100 N
ユーザー配線 15 (15pin: D-sub)

CAT5E
ユーザーエアー配管 Ø6 mm x 2,  0.59 Mpa

Ø4 mm x 1,  0.59 Mpa
動作条件 周囲の温度 [1] 5~40°C（過度な温度変化なきこと)

周囲の湿度 10~80%
騒音レベル [2] Laeq=70 dB(A)

最大動作範囲

J1 ± 1 3 2 °
J2 ± 1 4 1 °
J3 150 mm
J4 ± 3 6 0 °

サイクルタイム [3] 0.342s
認証 CE,cSGSus,KCs,Kc

Note
【1】本製品を、製品仕様の最低温度に近い低温環境で使用する場合や、休日や夜間などで長時間停止した場合は、運転前に10分間の
ウォームアップを行うことを推奨します。
【2】騒音試験条件：4軸連動、速度・加速度100%、デューティサイクル50%。測定位置はロボット前方、動作エリアから
1000mm離れた位置、かつベース取り付け面から50mm以上離れた位置。
【3】3/4Kg SCARAロボットの標準サイクルタイム：1Kgの荷重を持ち、300mmの水平方向および25mmの垂直方向を、ゲート
コマンドによって往復するのに必要な時間。

SCARAロボット

適用範囲

特 徴

Technical Data
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取り付け寸法 (mm)

可動範囲(mm)

高い耐荷重性能と複数のアーム長オプションを備えたロボ

ット。さまざまな業界における大容量搬送用途に適してい

ます。

高い耐荷重性能と複数のアーム長オプションを備えたロボット。さまざま

な業界における大容量搬送用途に適しています。

IR-S7 Series

可搬質量 7 Kg

アーム長 500 mm /  600  mm /  700  mm

効率 0.351s/0.36s/0.375s

繰り返し精度 J1 and J2: ±0.02 mm; J3: 0.01 mm; J4: ±0.01°

Mode l IR-S7-50Z20S3-INT IR-S7-60Z20S3-INT IR-S7-70Z20S3-INT

アーム長
Arm 1 + Arm 2 500 mm 600 mm 700 mm
Arm 1 225 mm 325 mm 425 mm
Arm 2 275 mm 275 mm 275 mm

最高速度
J1 + J2 7120 mm/s 7850 mm/s 8590 mm/s
J3 1600 mm/s 1600 mm/s 1600 mm/s
J4 2000°/s 2000°/s 2000°/s

繰り返し精度
J1 + J2 ± 0 . 0 2  m m ± 0 . 0 2  m m ± 0 . 0 2  m m
J3 ± 0 . 0 1  m m ± 0 . 0 1  m m ± 0 . 0 1  m m
J4 ±0 .01 ° ±0 .01 ° ±0 .01 °

処理能力 ( load) 定格 3 Kg 3 Kg 3 Kg
最大 7 Kg 7 Kg 7 Kg

J4 の許容慣性モーメント 定格 0.01 Kg.m² 0.01 Kg.m² 0.01 Kg.m²
最大 0.12 Kg.m² 0.12 Kg.m² 0.12 Kg.m²

取付穴 150x150 mm (4-ø9 mm)
質量 (ケーブルを除く) 17Kg 17.5Kg 19Kg
J3 の圧入力 150 N
ユーザー配線 15 (15pin: D-sub)

CAT5E
ユーザーエアー配管 Ø6 mm x 2,  0.59 Mpa

Ø4 mm x 1,  0.59 Mpa

動作条件 周囲の温度 [1] 5~40°C（過度な温度変化なきこと)
周囲の湿度 10~80%

騒音レベル [2] Laeq=70 dB(A)

最大動作範囲

J1 ± 1 3 2 °
J2 ± 1 5 0 °
J3 200 mm
J4 ± 3 6 0 °

サイクルタイム [3] 0.351s 0.36s 0.375s
認証 CE,cSGSus,KCs,Kc

6.5

143

20

8380

20

71

35.5

207

5

52
.5

55
±0

.0
5

30

B

A

X

67 140

8-M4 10
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*
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Max.Φ14perforat ion

Bat terycompartment

DB15

Network interface

A

40mechanica ls topperd iameter

6  0 through
(locating hole)

+0.018

20  -0.01 shaftdiameter-0.03

6  0 through
(locatinghole)

+0.018 185 0
+0.05

B
3:1

15 10
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1mms l i cecu t

Tapered boreΦ3,90°

Mot ion  range  o f  IR -S7  se r i es  robo ts  w i t h  d i f f e ren t  a rm  l eng ths

M o d e l IR-S7-
50Z20S3-INT

IR-S7-
60Z20S3-INT

IR-S7-
70Z20S3-INT

a :  L e n g t h  o f  a r m  1  +  a r m  2
( m m ) 500 600 700

b : L e n g t h  o f  a r m  1  ( m m ) 225 325 425
c : M a x i m u m  m o t i o n  r a n g e

( m m ) 552 652 752

d:  Mot ion  range o f  J1（  °） 132

e:  Mot ion  range o f  J2 （  °） 150

f :  M o t i o n  r a n g e  ( m m ) 138.1 162.6 232

g :  R e a r  m o t i o n  r a n g e  ( m m ) 425.6 492.5 559.4
h :  Ang le  o f  mechan i ca l  s top

pos i t ion  o f  J1 （  °） 1

i :  Ang le  o f  mechan ica l  s top
pos i t ion  o f  J2 （  °） 1 3 4

j :  Range  o f  mechan ica l  s top
p o s i t i o n  ( m m ) 134.2 148.3 214.8

k :  Range  o f  rea r  mechan ica l
s t o p  p o s i t i o n  ( m m ) 428.5 496.7 564.9

m : M o t i o n  r a n g e  ( m m ) 240 220 220

n : M o t i o n  r a n g e  ( m m ) 245

Paramete rs  o f  IR -S7  se r ies  robo ts  w i th  d i f f e ren t  a rm leng ths
M o d e l IR-S7-50Z20S3-INT IR-S7-60Z20S3-INT IR-S7-70Z20S3-INT

α 225 325 425

β 545 569 599

Area in f ronto fmechanica ls topper
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k

b

hh
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i i

j
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20
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45
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Basemount ing
surface

Area in f ronto fmechanica ls topper

Note
【1】本製品を、製品仕様の最低温度に近い低温環境で使用する場合や、休日や夜間などで長時間停止した場合は、運転前に10分間の
ウォームアップを行うことを推奨します。
【2】騒音試験条件：4軸連動、速度・加速度100%、デューティサイクル50%。測定位置はロボット前方、動作エリアから
1000mm離れた位置、かつベース取り付け面から50mm以上離れた位置。
【3】7/10Kg SCARAロボットの標準サイクルタイム：2Kgの荷重を持ち、300mmの水平方向および25mmの垂直方向を、ゲー
トコマンドによって往復するのに必要な時間。

SCARAロボット

適用範囲

特 徴

Technical Data
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取り付け寸法 (mm)

可動範囲(mm)
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【1】本製品を、製品仕様の最低温度に近い低温環境で使用する場合や、休日や夜間などで長時間停止した場合は、運転前に10分間の
ウォームアップを行うことを推奨します。
【2】騒音試験条件：4軸連動、速度・加速度100%、デューティサイクル50%。測定位置はロボット前方、動作エリアから
1000mm離れた位置、かつベース取り付け面から50mm以上離れた位置。
【3】7/10Kg SCARAロボットの標準サイクルタイム：2Kgの荷重を持ち、300mmの水平方向および25mmの垂直方向を、ゲー
トコマンドによって往復するのに必要な時間。

8-M4 8

2-M4 10

42
30

X
3:1

Max.Φ14perforation

40mechanicalstopperdiameter
20  -0.01 shaft diameter-0.03

10
*

55
5.

5

19
7

22
7.

5

20
0

17
2.

5

16
7.

5
9

53

44
.5

18
.4

*

40

324 67 140 Space(≥90)
reserverd forcables

M
ax

.β

A

Thesymbol*representsthestrokemargin of themechanicalstopper.

IR-S10 Series

可搬質量 10 Kg

アーム長 600 mm /  700  mm /  800  mm

サイクルタイム 0.361s/0.386s/0.416s

繰り返し精度 J1 and J2 :  ±0.02 mm to 0 .025 mm

J3: 0.01 mm; J4:  ±0.01°

Mode l IR-S10-60Z20S3-INT IR-S10-70Z20S3-INT IR-S10-80Z20S3-INT

アーム長
Arm 1 + Arm 2 600 mm 700 mm 800 mm
Arm 1 225 mm 325 mm 425 mm
Arm 2 375 mm 375 mm 375 mm

最高速度
J1 + J2 9100 mm/s 9800 mm/s 10500 mm/s
J3 1600 mm/s 1600 mm/s 1600 mm/s
J4 2700°/s 2700°/s 2700°/s

繰り返し精度
J1 + J2 ± 0 . 0 2  m m ± 0 . 0 2  m m ±0 .025  mm
J3 ± 0 . 0 1  m m ± 0 . 0 1  m m ± 0 . 0 1  m m
J4 ±0 .01 ° ±0 .01 ° ±0 .01 °

処理能力 (可搬質量) 定格 5 Kg 5 Kg 5 Kg
Max imum 10 Kg 10 Kg 10 Kg

J4 の許容慣性モーメント 定格 0.02 Kg.m² 0.02 Kg.m² 0.02 Kg.m²
Max imum 0.3 Kg.m² 0.3 Kg.m² 0.3 Kg.m²

取付穴 150x150 mm (4-ø9 mm)
質量 (ケーブルを除く) 18.5 Kg 19 Kg 20.5 Kg
J3 の圧入力 200 N 200 N 200 N
ユーザー配線 15 (15pin: D-sub)

CAT5E
ユーザーエアー配管 Ø6 mm x 2,  0.59 Mpa

Ø4 mm x 1,  0.59 Mpa
動作条件 周囲の温度 [1] 5~40°C（過度な温度変化なきこと)

周囲の湿度 10~80%
騒音レベル [2] Laeq=70 dB(A)

最大動作範囲
J1 ± 1 3 2 °
J2 ± 1 5 0 °
J3 200 mm
J4 ± 3 6 0 °

サイクルタイム [3] 0.361s 0.386s 0.416s
認証 CE,cSGSus,KCs,Kc

Mot ion  range  o f  IR -S10  se r i es  robo ts  w i t h  d i f f e ren t  a rm leng ths

M o d e l IR-S10-
60Z20S3-INT

IR-S10-
70Z20S3-INT

IR-S10-
80Z20S3-INT

a : L e n g t h  o f  a r m  1  +  a r m  2  ( m m ) 600 700 800

b : L e n g t h  o f  a r m  1  ( m m ) 225 325 425

c : M a x i m u m  m o t i o n  r a n g e  ( m m ) 653 753 853

d:  Mot ion  range o f  J1 （  °） 132

e:  Mot ion  range o f  J2 （  °） 150

f :  M o t i o n  r a n g e  ( m m ) 212.4 187.5 212.6

g :  R e a r  m o t i o n  r a n g e  ( m m ) 525.6 592.5 659.4
h :  Ang le  o f  mechan i ca l  s top

pos i t ion  o f  J1（  °） 1

i :  Ang le  o f  mechan ica l  s top
pos i t ion  o f  J2（  °） 1 3 4

j :  Range  o f  mechan ica l  s top
p o s i t i o n  ( m m ) 208.9 170.5 186

k :  Range  o f  rea r  mechan ica l
s t o p  p o s i t i o n  ( m m ) 528.5 596.7 664.9

m : M o t i o n  r a n g e  ( m m ) 420 330 320

n : M o t i o n  r a n g e  ( m m ) 300

Paramete rs  o f  IR -S10  se r ies  robo ts  w i th  d i f f e ren t  a rm leng ths
M o d e l IR-S10-60Z20S3-INT IR-S10-70Z20S3-INT IR-S10-80Z20S3-INT

α 225 325 425

β 545 569 599

Note

高い耐荷重性能と複数のアーム長オプションを備えたロボ

ット。さまざまな業界における大容量搬送用途に適してい

ます。

SCARAロボット

適用範囲

特 徴

Technical Data

高い耐荷重性能と複数のアーム長オプションを備えたロボット。さまざま

な業界における大容量搬送用途に適しています。
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取り付け寸法 (mm)

可動範囲(mm)
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B a s e  m o u n t i n g  s u r f a c e

IR-S20 Series

可搬質量 20 Kg

アーム長 800 mm /  1000 mm

サイクルタイム 0.36s/0.38s

繰り返し精度 J1,J2 :±0.025mm，

J3:±0.01mm,J4 :±0.01°

Mode l IR-S20-80Z42S5-INT IR-S20-100Z42S5-INT

アーム長
Arm 1 + Arm 2 800mm 1000mm
Arm 1 350mm 550mm
Arm 2 450mm 450mm

最高速度
J1 + J2 9550mm/s 10800mm/s
J3 1010mm/s 1010mm/s
J4 705°/s 705°/s

繰り返し精度
J1 + J2 ±0 .025mm ±0 .025mm
J3 ± 0 . 0 1 m m ± 0 . 0 1 m m
J4 ±0 .01 ° ±0 .01 °

処理能力(可搬質量) 定格 10Kg 10Kg
最大 20Kg 20Kg

J4 の許容慣性
モーメント

定格 0.5Kg.m² 0.5Kg.m²
最大 1.0Kg.m² 1.0Kg.m²

取付穴 200mmx200mm(4-ø16mm)
質量 (ケーブルを除く) 53Kg 56Kg
J3 の圧入力 250N 250N
ユーザー配線 9(9 pin: D-sub),15(15 pin: D-sub)
ユーザーエアー配管 Φ6 mm x 2, 0.59 Mpa (6 Kgf/cm2:86 psi)

Φ4 mm x 2, 0.59 Mpa (6 Kgf/cm2:86 psi)
動作条件 周囲の温度 [1] 5~40°C(過度な温度変化なきこと)

周囲の湿度 10~80%
騒音レベル [2] Laeq=75dB(A)

最大動作範囲
J1 ± 1 3 2 °
J2 ± 1 5 2 °
J3 420mm
J4 ± 3 6 0 °

サイクルタイム [3] 0.36s 0.38s
認証 CE,cSGSus,KCs,Kc

Note

Model :IR-S20-XXXXXX IR-S20-
80Z42S5-INT

IR-S20-
100Z42S5-INT

a : L e n g t h  o f  a r m  1  +  a r m  2  ( m m ) 800 1000
b : L e n g t h  o f  a r m  1  ( m m ) 550 350
c : M a x i m u m  m o t i o n  r a n g e  ( m m ) 867.8 1078
d:  Mot ion  range o f  J1  （  °） 132
e:  Mot ion  range o f  J2（  °） 152
f : M o t i o n  r a n g e  ( m m ) 216.5 260.66
g : R e a r  m o t i o n  r a n g e  ( m m ) 684.2 818.5
h:  Angle  o f  mechanica l  s toppos i t ion o f  J1（  °） 2
i :  Ang le  o f  mechan ica l  s toppos i t ion  o f  J2（  °） 3.6
j : R a n g e  o f  m e c h a n i c a l  s t o p p o s i t i o n  ( m m ) 195.3 232.8
k :  R a n g e  o f  r e a r  m e c h a n i c a l s t o p  p o s i t i o n
( m m ) 693.1 831.8

m : M o t i o n  r a n g e  ( m m ) 150
n : M o t i o n  r a n g e  ( m m ) 286

Mot ion  range  o f  IR -S20  se r i es  robo ts  w i t h  d i f f e ren t  a rm l eng ths
M o d e l IR-S20-80Z42S5-INT IR-S20-100Z42S5-INT

a 350 550
b 1044 111 4

第4関節にハーモニックドライブを採用したSCARAロボッ

トは、高慣性、高剛性、高い繰り返し精度を特徴としてい

ます。

リチウム電池産業における応用。

【1】本製品を、製品仕様の最低温度に近い低温環境で使用する場合や、休日や夜間などで長時間停止した場合は、運転前に10分間の
ウォームアップを行うことを推奨します。
【2】騒音試験条件：4軸連動、速度・加速度100%、デューティサイクル50%。測定位置はロボット前方、動作エリアから
1000mm離れた位置、かつベース取り付け面から50mm以上離れた位置。
【3】20Kg SCARAロボットの標準サイクルタイム：2Kgの荷重を持ち、300mmの水平方向および25mmの垂直方向を、ゲートコ
マンドによって往復するのに必要な時間。

SCARAロボット

適用範囲

特 徴

Technical Data
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取り付け寸法 (mm)

可動範囲(mm)

第4関節にハーモニックドライブを採用し、さらに転倒方向

の剛性を高めるためにプレーンシャフトを組み合わせた

SCARAロボットは、高慣性、高剛性、高い繰り返し精度を

特徴としています。

リチウム電池産業における応用。
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IR-GS20 Series

可搬質量 20 Kg

アーム長 800 mm /  1000 mm

サイクルタイム 0.36s / 0.38s

繰り返し精度 J1 , J2：±0.025mm,

J3 :±0.01mm,J4 :±0.01°

Mot ion  range  o f  IR -GS20  se r i es  robo ts  w i th  d i f f e ren t  a rm leng thS
M o d e l IR-GS20-80Z42S5-INT IR-GS20-100Z42S5-INT

a 350 550
b 1044 111 4

Mode l IR-GS20-80Z42S5-INT IR-GS20-100Z42S5-INT

アーム長
Arm 1 + Arm 2 800mm 1000mm
Arm 1 350mm 550mm
Arm 2 450mm 450mm

最高速度
J1 + J2 9550mm/s 10800mm/s
J3 1010mm/s 1010mm/s
J4 705°/s 705°/s

繰り返し精度
J1 + J2 ±0 .025mm ±0 .025mm
J3 ± 0 . 0 1 m m ± 0 . 0 1 m m
J4 ±0 .01 ° ±0 .01 °

処理能力(load) 定格 10Kg 10Kg
最大 20Kg 20Kg

J4 の許容慣性モーメント 定格 0.5Kg.m² 0.5Kg.m²
最大 1.0Kg.m² 1.0Kg.m²

取付穴 200mmx200mm(4-ø16mm)
質量 (ケーブルを除く) 54Kg 57Kg
J3 の圧入力 250N 250N
ユーザー配線 9（9 pin: D-sub）、15（15 pin: D-sub）
ユーザー配管 Φ6 mm x 2,  0 .59 Mpa

Φ4 mm x 2,  0 .59 Mpa
動作条件 周囲の温度 [1] 5〜40°C(過度な温度変化なきこと)

周囲の湿度 10〜80%
騒音レベル [2] Laeq=75dB(A)【 2】

最大動作範囲
J1 ± 1 3 2 °
J2 ± 1 5 2 °
J3 420mm
J4 ± 3 6 0 °

サイクルタイム [3] 0.36s 0.38s
認証 CE,cSGSus,KCs,Kc

Note

Area  i n  f r on t  o f
m e c h a n i c a l  s t o p p e r

Area  i n  f r on t  o f
m e c h a n i c a l  s t o p p e r

B a s e  m o u n t i n g  s u r f a c e

Model: IR-GS20-XXXXXXX IR-GS20-80Z42S5-INT IR-GS20-100Z42S5-INT
a :Leng th  o f  a rm  1  +  a rm  2（  mm） 800 1000
b : L e n g t h  o f  a r m  1（  m m） 550 350
c : M a x i m u m  m o t i o n  r a n g e（  m m） 867.8 1078
d:  Mot ion  range o f  J1  （  °） 132
e:  Mot ion  range o f  J2（  °） 152
f : M o t i o n  r a n g e  ( m m ) 216.5 260.66
g : R e a r  m o t i o n  r a n g e  ( m m ) 684.2 818.5
h :Ang le  o f  mechan i ca l  s top
pos i t ion  o f  J1（  °） 2

i :  Ang le  o f  mechan ica l  s top
pos i t ion  o f  J2  （  °） 3.6

j :  Range  o f  mechan ica l  s top
p o s i t i o n  ( m m ) 195.3 232.8

k :  Range  o f  rea r  mechan ica l  s top
p o s i t i o n  ( m m ) 693.1 831.8

m : M o t i o n  r a n g e  ( m m ) 150
n : M o t i o n  r a n g e  ( m m ) 286

【1】本製品を、製品仕様の最低温度に近い低温環境で使用する場合や、休日や夜間などで長時間停止した場合は、運転前に10分間の
ウォームアップを行うことを推奨します。
【2】騒音試験条件：4軸連動、速度・加速度100%、デューティサイクル50%。測定位置はロボット前方、動作エリアから
1000mm離れた位置、かつベース取り付け面から50mm以上離れた位置。
【3】20Kg SCARAロボットの標準サイクルタイム：2Kgの荷重を持ち、300mmの水平方向および25mmの垂直方向を、ゲートコ
マンドによって往復するのに必要な時間。

SCARAロボット

適用範囲

特 徴

Technical Data
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取り付け寸法 (mm)

可動範囲(mm)
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A u x i l i a r y  fi x i n g  p l a t e
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t h r o u g h（  l o c a t i n g h o l e）

4 -∅  14  t h rough（  moun t i ng  ho le）
M12 sc rew  used

t h r o u g h（  l o c a t i n g h o l e）IR-S50 Series

可搬質量 50 Kg

アーム長 1200 mm

サイクルタイム 0.84s

繰り返し精度 J1,J2 :±0.05mm，

J3:±0.02mm,J4 :±0.005°

Mode l IR-S50-120Z40S5-INT

アーム長
Arm 1 + Arm 2 1200mm
Arm 1 600mm
Arm 2 600mm

最高速度
J1 + J2 7400mm/s
J3 750mm/s
J4 600°/s

繰り返し精度
J1 + J2 ± 0 . 0 5 m m
J3 ± 0 . 0 2 m m
J4 ±0 .005 °

可搬質量 (負荷) 50Kg
J4 の許容慣性モーメント 2.45Kg.m²
取付穴 200mmx200mm(4-ø14mm)
質量 (ケーブルを除く) 124Kg
ユーザー配線 9(9 pin: D-sub),15(15 pin: D-sub)
ユーザー配管 Φ6 mm x 3,  0 .59 Mpa

動作条件
周囲温度 [1] 5〜40°C(過度な温度変化なきこと)
湿度 10〜80%

騒音レベル [2] Laeq=75dB(A)

最大動作範囲

J1 ± 1 2 8 °
J2 ± 1 5 0 °
J3 400mm
J4 ± 3 6 0 °

サイクルタイム [3] 0.84s
認証 CE,cSGSus,KCs,Kc

Note
【1】本製品を、製品仕様の最低温度に近い低温環境で使用する場合や、休日や夜間などで長時間停止した場合は、運転前に10分間の
ウォームアップを行うことを推奨します。
【2】騒音試験条件：4軸連動、速度・加速度100%、デューティサイクル50%。測定位置はロボット前方、動作エリアから
1000mm離れた位置、かつベース取り付け面から50mm以上離れた位置。
【3】50Kg SCARAロボットの標準サイクルタイム：5Kgの荷重を持ち、300mmの水平方向および25mmの垂直方向を、ゲートコ
マンドによって往復するのに必要な時間。

大荷重用途に適したSCARAロボットは、大きな積載能力、

高い繰り返し精度、高剛性、そして滑らかな動作を特徴と

しています。

リチウム電池産業における応用。新エネルギー、3C産業、食品包装業界に

おいて、材料の積み下ろし、精密組立、搬送、分配、コーティング、ネジ

締め、ラベル貼付、材料挿入、選別などの作業。

SCARAロボット

適用範囲

特 徴

Technical Data
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取り付け寸法 (mm)

可動範囲(mm)

強化された積載能力と複数のアーム長オプションを備えた

ロボットは、さまざまな業界における大荷重用途に適して

います。

3C業界、リチウム電池業界、太陽光発電業界、ディスプレイ業界における
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R350
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17
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IR-TS4 Series

Load 4 Kg

アーム長 350 mm

サイクルタイム 0.304s

繰り返し精度 J1-J3 :  ±0.01 mm; J4 :  ±0.01°

Mode l IR-TS4-35Z15S3-INT

アーム長
Arm 1 + Arm 2 350 mm
Arm 1 175 mm
Arm 2 175 mm

最高速度
J1 + J2 6180 mm/s
J3 1300 mm/s
J4 2600°/s

繰り返し精度
J1 + J2 ± 0 . 0 1  m m
J3 ± 0 . 0 1  m m
J4 ±0 .01 °

処理能力 ( load) 定格 2 Kg
Max imum 4 Kg

J4 の許容慣性モーメント 定格 0.005 Kg.m²
Max imum 0.05 Kg.m²

取付穴 95x95x160 mm (6-ø6.6 mm)
質量 (ケーブルを除く) 18.5 Kg
J3 の圧入力 100 N
ユーザー配線 15 (15pin: D-sub)

CAT5E
ユーザーエアー配管 Ø6 mm x 2,  0.59 Mpa

Ø4 mm x 1,  0.59 Mpa
動作条件 周囲の温度 [1] 5°C 〜 40°C (過度な温度変化なきこと)

周囲の湿度 10 〜 80%
騒音レベル [2] Laeq=70 dB(A)

最大動作範囲
J1 ± 2 2 5 °
J2 ± 2 2 5 °
J3 150 mm
J4 ± 7 2 0 °

サイクルタイム [3] 0.304s
認証 CE,cSGSus,KCs,Kc

15 10
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1mms l i cecu t

Tappered boreΦ3,90°

Max.Φ11 perforation

30mechanicalstopperdiameter
16  -0.01 shaft diameter-0.03

B
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X
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Thesymbol*representsthestrokemargin of themechanicalstopper.
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Brakebut ton
Network interface
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User airpipe2(Φ4blue)

6- 6.6through (mountinghole)
User airpipe3 (Φ6 gray)

User airpipe1(Φ6blue)

6  0 through (locating hole)+0.012

3-M6through

6  0 through (locating hole)+0.012

DB15

Batterycompartment

Network interface

16
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0

12
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1

80
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175
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154

61±0.05
17414

10
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User airpipe2(Φ4blue)

User airpipe1(Φ6blue)

User airpipe3 (Φ6 gray)

Note
【1】本製品を、製品仕様の最低温度に近い低温環境で使用する場合や、休日や夜間などで長時間停止した場合は、運転前に10分間の
ウォームアップを行うことを推奨します。
【2】騒音試験条件：4軸連動、速度・加速度100%、デューティサイクル50%。測定位置はロボット前方、動作エリアから
1000mm離れた位置、かつベース取り付け面から50mm以上離れた位置。
【3】7/10Kg SCARAロボットの標準サイクルタイム：2Kgの荷重を持ち、300mmの水平方向および25mmの垂直方向を、ゲー
トコマンドによって往復するのに必要な時間。

SCARAロボット

適用範囲

特 徴

Technical Data
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取り付け寸法 (mm)

可動範囲(mm)

Mode l IR-TS5-55Z15S3-INT

アーム長
Arm 1 + Arm 2 550 mm
Arm 1 275 mm
Arm 2 275 mm

最高速度
J1 + J2 9712 mm/s
J3 1300 mm/s
J4 2000°/s

繰り返し精度
J1 + J2 ±0 .015  mm
J3 ± 0 . 0 1  m m
J4 ±0 .01 °

処理能力 ( load) 定格 2 Kg
最大 5 Kg

J4 の許容慣性モーメント 定格 0.01 Kg.m²
最大 0.12 Kg.m²

取付穴 95x95x160 mm (6-ø6.6 mm)
質量 (ケーブルを除く) 20 Kg
J3 の圧入力 150N
ユーザー配線 15 (15pin: D-sub)

CAT5E
ユーザーエアー配管 Ø6 mm x 2,  0.59 Mpa

Ø4 mm x 1,  0.59 Mpa
動作条件 周囲の温度 [1] 5°C 〜 40°C (過度な温度変化なきこと)

周囲の湿度 10% 〜 80%
騒音レベル [2] Laeq=70 dB(A)

最大動作範囲
J1 ± 2 2 5 °
J2 ± 2 2 5 °
J3 150 mm
J4 ± 7 2 0 °

サイクルタイム [3] 0.351s
認証 CE,cSGSus,KCs,Kc

IR-TS5 Series

Load 5 Kg

アーム長 550 mm

サイクルタイム 0.351s

繰り返し精度 J1 and J2: ±0.015 mm; J3: 0.01 mm; J4: ±0.01°

Indicator

15 10
 1

0

1mm sl icecut

Tappered boreΦ3,90°

The symbol*representsthe strokemargin ofthe mechanicalstopper.

B
3:1

X
3:1
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Robot mountingsurface
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2-M4through (mechanicalstopper)

DB15
208

Network interface
Brakebut ton

強化された積載能力と複数のアーム長オプションを備えた

ロボットは、さまざまな業界における大荷重用途に適して

います。

3C業界、リチウム電池業界、太陽光発電業界、ディスプレイ業界における

組立・塗布
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2-M4 10
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User airpipe 2(Φ6 blue)
User airpipe 3 (Φ6 gray)

User airpipe 1(Φ4 blue)

6- 6.6through (mountinghole)

Batterycompartment

3-M6through

6  0 through (locatinghole)+0.012

6  0 through (locatinghole)+0.012
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Note
【1】本製品を、製品仕様の最低温度に近い低温環境で使用する場合や、休日や夜間などで長時間停止した場合は、運転前に10分間の
ウォームアップを行うことを推奨します。
【2】騒音試験条件：4軸連動、速度・加速度100%、デューティサイクル50%。測定位置はロボット前方、動作エリアから
1000mm離れた位置、かつベース取り付け面から50mm以上離れた位置。
【3】5Kg SCARAロボットの標準サイクルタイム：Kgの荷重を持ち、300mmの水平方向および25mmの垂直方向を、ゲートコマ
ンドによって往復するのに必要な時間。

SCARAロボット

適用範囲

特 徴

Technical Data
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適 用 ロ ボ ッ ト

3C業界におけるロボットコントローラーは、精密な構造、多機

能、簡単な設置、容易な拡張を特徴とし、コンパクトな構造、

柔軟な生産、生産性向上という市場の要求を満たします。

IRCB501 Ser ies

SCARAロボット

IR-S4/7/10 Series ●

IR-TS4/5 Series ●

IR-S20 Series ●

IR-GS20 Series ●

IR-S50 Series ●

６軸ロボット

IRS311-7 Series ●

IR-R4/11 Series ●

IR-R10 Series ╳

IR-R20 Series ╳

取付仕様 垂直取り付け、水平取り付け、１９インチ ラック取り付け

標準入出力 16入力と16 NPN出力（拡張可能）

通信インターフェース

イーサネットインターフェース：TCP/IP、Modbus TCP、Ethernet/IP、MC通信に使用

EtherCAT-INインターフェース：EtherCATスレーブ–INインターフェース

EtherCAT-OUTインターフェース：EtherCATマスター–OUTインターフェース

EtherCATインターフェース：外部軸の拡張に使用

RS232/RS485インターフェース：シリアル通信およびModbus RTU通信に使用（RS485のみ）

USB2.0インターフェース：バックアップ／プログラムのアップロード、およびロボットのステータス情報のエクスポートに使用

オプションインターフェース：Profinetスレーブ

制御モード PCプログラミングプラットフォーム制御、ティーチペンダント制御、リモートI/O制御、リモートModbus制御、
およびAPI制御

電源
入力電圧：単相200VAC〜240VAC、10A/20A、50Hz〜60Hz

最大消費電力：3.1 kW（ロボットのモデルによる）

IP 保護等級 IP20

動作条件 周囲の温度: 5°C to 40℃ ; 周囲の湿度: 20% to 95% RH@30°C (結露なきこと)

寸法
Standard High- Power

330mmx338.5mmx130mm 330mmx400mmx130mm

質量 8kg 10kg

適用可能なロボット SCARA：IR-S4/7/10 Series、IR-TS4/5 Series
６軸：IRS311-7 Series、IR-R4/R4H Series

SCARA：IR-S20 Series、IR-GS20 Series、IR-S50 Series
６軸：IR-R11 Series

取り付け寸法 (mm)

システム構成

SCARA/６軸ロボット

ハンドヘルドティーチ

RS485

Inovance社製またはサードパーティ製PLC、
またはModbusマスターステーションをサポ
ートするその他のデバイス/コントローラー

溶接機

サーボ
ドライバ

最大3つの外部軸

Inovance社製またはサードパーティ製
ビジョンコントローラ

EIPおよびMCプロトコルを
サポートするPLC

Inovance社製またはサードパーティ製PLC、
またはEtherCATマスターステーション機能を
サポートするその他のデバイス

EtherCAT スレーブ

PC ティーチペンダント

サーボ
モーター

最大4つの拡張カードスロット
オプションのPN拡張カードは
PNプロトコル対応PLCをサポート）

330.0
347.5

338.5

13
9.

0

13
0.

0

Standa rd

H i g h -  P o w e r

330.0
13

9.
0

13
0.

0

409.0

400.0

M o u n t i n g h o l e s

ロボットコントローラー

Technical Data
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3C業界におけるロボットコントローラーは、精密な構造、

多機能、簡単な設置、容易な拡張を特徴とし、コンパクト

な構造、柔軟な生産、生産性向上という市場の要求を満た

します。

445.0

303.5
276.0

525.0

502.0

67.5

425.0

15.0

Φ10.0

取り付け寸法 (mm)

システム構成

IRCB501
High -Pro tec t ion  Ser ies

SCARAロボット

IR-S4/7/10 ╳

IR-TS4/5 ╳

IR-S20 Series ╳

IR-GS20 Series ╳

IR-S50 Series ●

６軸ロボット

IRS311-7 Series ●

IR-R4/R11 Series ●

IR-R10 Series ●

IR-R20 Series ●

サーボドライバ

EtherCAT

サーボモーター サーボモーター

最大3つの拡張軸

サーボドライバ

サードパーティー

サーボドライバ

サーボモーター６軸ロボット

最大で４つの拡張カードスロット
（オプションのPN拡張カードは
PNプロトコルPLCをサポート）

PC ティーチペンダント

ハンドヘルドティーチ

取付仕様 垂直取り付け、水平取り付け、ラック取り付け

標準入出力 16入力と16 NPN出力（拡張可能）

通信インターフェース

イーサネットインターフェース：TCP/IP、Modbus TCP、Ethernet/IP、MC通信に使用

EtherCAT-INインターフェース：EtherCATスレーブ–INインターフェース

EtherCAT-OUTインターフェース：EtherCATマスター–OUTインターフェース

EtherCATインターフェース：外部軸の拡張に使用

RS232/RS485インターフェース：シリアル通信およびModbus RTU通信に使用（RS485のみ）

USB2.0インターフェース：バックアップ／プログラムのアップロード、およびロボットのステータス情報のエクスポートに使用

オプションインターフェース: Profinet Slave

制御モード PCプログラミングプラットフォーム制御、ティーチペンダント制御、リモートI/O制御、Modbus制御、、
およびAPI制御

電源
入力電圧：単相200VAC〜250VAC、23A、50Hz〜60Hz

最大消費電力：4.5 kW（ロボットのモデルによる）

動作条件 IP54＋防金属粉塵」

動作条件 温度: 0°C 〜 45°C; 周囲の湿度: 20% 〜 95% RH@30°C (結露なきこと)

寸法 445mmx575mmx276mm

質量 30Kg

適用可能なロボット
６軸：IR-R10 Series、IR-R20 Series
SCARA：IR-S50 Series（オプション）
６軸：IRS311-7 Series、IR-R4 Series、IR-R11 Series（オプション）

Technical Data

適 用 ロ ボ ッ ト

ロボットコントローラー
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ロボットモデル一覧 ロボットモデル一覧
６軸ロボット ６軸ロボット
シリーズ IR-R4 IR-R4H IRS311-7 IR-R11

モデル 56S5-INT 54S5-INT 70TS5-INT 90TS5-INT 90S5-INT

コード - - - - -

構造スタイル 垂直軸カスケード構造

軸数 6 軸

可動範囲 (mm) 560.6 545.7 717 911 901.9

繰り返し精度 (mm) ± 0 . 0 1 ± 0 . 0 2 ± 0 . 0 2 ± 0 . 0 3 ± 0 . 0 2

手首の負荷 最大(Kg) 4 4 7 7 11

最高速度

J1（ ° /s） 450 450 450 300 300

J2（ ° /s） 460 460 380 280 225

J3（ ° /s） 520 520 520 360 330

J4（ ° /s） 560 560 550 550 450

J5（ ° /s） 560 560 550 550 420

J6（ ° /s） 900 900 1000 620 720

最大可動
範囲

J1（ °） ± 1 7 0 ± 1 7 0 ± 1 7 0 ± 1 7 0 ± 1 7 0

J2（ °） -120~+110 -120~+110 -135~+80 -125~+80 +100~-135

J3（ °） -69~+205 -65~+195 -70~+190 -70~+190 -66~+210

J4（ °） ± 1 9 0 ± 1 9 0 ± 1 9 0 ± 1 9 0 ± 1 9 0

J5（ °） ± 1 2 0 ± 1 2 0 ± 1 2 0 ± 1 2 0 ± 1 2 5

J6（ °） ± 3 6 0 ± 3 6 0 ± 3 6 0 ± 3 6 0 ± 3 6 0

手首の許容
トルク

J4（N·m） 8.86 8.86 16.6 16.6 20.45

J5（N·m） 8.86 8.86 16.6 16.6 20.45

J6（N·m） 4.9 4.9 9.4 9.4 10.8

手首の許容
慣性

J4（N·m） 0.2 0.2 0.47 0.47 0.6

J5（N·m） 0.2 0.2 0.47 0.47 0.6

J6（N·m） 0.067 0.067 0.15 0.15 0.2

環境

動作周囲温度(°C) 0~45 0~45 0~45 0~45 0~45

周囲の湿度 5% to 95% RH
(結露なきこと)

5% to 95% RH
(結露なきこと)

5% to 95% RH
(結露なきこと)

5% to 95% RH
(結露なきこと)

5% to 95% RH
(結露なきこと)

最大温度勾配
(°C/min) 1.5 1.5 1.5 1.5 1.5

空気伝搬騒音 (dB) ≤ 75 ≤ 80 ≤ 75 ≤ 75 ≤ 75

IP 保護等級 IP40
(IP67 optional)

IP40
(IP67 optional) IP65 IP65 IP40

(IP67 optional)

質量 24Kg 24.5Kg 38Kg 40Kg 45Kg

コントローラー IRCB501-6LD-INT IRCB501-6FD-INT

シリーズ IR-R10 IR-R20

モデル 110S5-INT 140S5-INT 200S5-INT 170S5-INT

コード - - - -

構造スタイル 垂直軸カスケード構造

軸数 6 軸

可動範囲 (mm) 1101.6 1422 2045 1723

繰り返し精度 (mm) ± 0 . 0 2 ± 0 . 0 5 ± 0 . 0 5 ± 0 . 0 5

手首の負荷 最大(Kg) 10 10 10 20

最高速度

J1（ ° /s） 300 200 190 190

J2（ ° /s） 225 200 175 175

J3（ ° /s） 330 200 200 200

J4（ ° /s） 450 375 400 400

J5（ ° /s） 420 375 360 360

J6（ ° /s） 720 600 610 610

最大可動
範囲

J1（ °） ± 1 7 0 ± 1 7 0 ± 1 7 0 ± 1 7 0

J2（ °） +100~-135 -160~+60 -155~+80 -155~+80

J3（ °） -66~+210 -80~+160 -75~+160 -75~+160

J4（ °） ± 1 9 0 ± 1 8 0 ± 1 8 0 ± 1 8 0

J5（ °） ± 1 2 5 ± 1 4 0 ± 1 4 0 ± 1 4 0

J6（ °） ± 3 6 0 ± 3 6 0 ± 3 6 0 ± 3 6 0

手首の許容
トルク

J4（N·m） 18.59 22 22 42

J5（N·m） 18.59 22 22 42

J6（N·m） 9.8 9.8 10 20

手首の許容
慣性

J4（N·m） 0.6 0.63 1 1.18

J5（N·m） 0.6 0.63 1 1.18

J6（N·m） 0.2 0.2 0.2 0.5

環境

動作周囲温度(°C) 0~45 0~45 0~45 0~45

周囲の湿度 5% to 95% RH
(結露なきこと)

10% to 80% RH
(結露なきこと)

10% to 80% RH
(結露なきこと)

10% to 80% RH
(結露なきこと)

最大温度勾配
(°C/min) 1.5 1.5 1.5 1.5

空気伝搬騒音 (dB) ≤ 75 ≤ 75 ≤ 75 ≤ 80

IP 保護等級 IP40
(IP67 optional)

Body: IP65
Wrist: IP67

Body: IP65
Wrist: IP67

Body: IP65
Wrist: IP67

質量 47Kg 130Kg 245Kg 240Kg

コントローラー IRCB501-6FD-INT IRCB501-6MD-INT IRCB501-6ND-INT

*1:カスタマイズされたモデルについては、INOVANCEの技術サポートにお問い合わせください。 *1:カスタマイズされたモデルについては、INOVANCEの技術サポートにお問い合わせください。
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ロボットモデル一覧
SCARAロボット

シリーズ IR-S4 IR-S7 IR-S10

モデル 40Z15S3-INT 50Z20S3-INT 60Z20S3-INT 70Z20S3-INT 60Z20S3-INT 70Z20S3-INT 80Z20S3-INT

コード - - - - - - -

取付仕様 Table  mounted

アーム
長さ

J1+J2 (mm) 400 500 600 700 600 700 800

J1  (mm) 225 225 325 425 225 325 425

J2  (mm) 175 275 275 275 375 375 375

最高
速度

J1+J2 (mm/s) 7200 7120 7850 8590 9100 9800 10500

J3 (mm/s) 1300 1600 1600 1600 1600 1600 1600

J4 (° /s) 2600 2000 2000 2000 2700 2700 2700

最大
動作
範囲

J1 (° ) ± 1 3 2 ± 1 3 2 ± 1 3 2 ± 1 3 2 ± 1 3 2 ± 1 3 2 ± 1 3 2

J2 (° ) ± 1 4 1 ± 1 5 0 ± 1 5 0 ± 1 5 0 ± 1 5 0 ± 1 5 0 ± 1 5 0

J3  (mm) 150 200 200 200 200 200 200

J4 (° ) ± 3 6 0 ± 3 6 0 ± 3 6 0 ± 3 6 0 ± 3 6 0 ± 3 6 0 ± 3 6 0

繰り返し
精度

J1+J2 (mm) ± 0 . 0 1 ± 0 . 0 2 ± 0 . 0 2 ± 0 . 0 2 ± 0 . 0 2 ± 0 . 0 2 ±0 .025

J3  (mm) ± 0 . 0 1 ± 0 . 0 1 ± 0 . 0 1 ± 0 . 0 1 ± 0 . 0 1 ± 0 . 0 1 ± 0 . 0 1

J4 (° ) ± 0 . 0 1 ± 0 . 0 1 ± 0 . 0 1 ± 0 . 0 1 ± 0 . 0 1 ± 0 . 0 1 ± 0 . 0 1

負荷
定格 (Kg) 2 3 3 3 5 5 5

最大 (Kg) 4 7 7 7 10 10 10

J4の
許容慣性
モーメント

定格 (Kg·m²) 0.005 0.01 0.01 0.01 0.02 0.02 0.02

最大 (Kg ·m²) 0.05 0.12 0.12 0.12 0.3 0.3 0.3

標準サイクルタイム (s) 0.342 0.351 0.36 0.375 0.361 0.386 0.416

リードねじ
寸法

軸径
( m m ) Ø16 Ø20 Ø20 Ø20 Ø20 Ø20 Ø20

貫通穴の内径
( m m )

Ø11 Ø14 Ø14 Ø14 Ø14 Ø14 Ø14

取り付けベースの寸法
(mm) 120x120(Ø9) 150x150(Ø9) 150x150(Ø9) 150x150(Ø9) 150x150(Ø9) 150x150(Ø9) 150x150(Ø9)

質量 (ケーブルを除く) 12Kg 17Kg 17.5Kg 19Kg 18.5Kg 19Kg 20.5Kg

コントローラー IRCB501-4AD-
INT IRCB501-4CD-INT IRCB501-4CD-INT

*1:カスタマイズされたモデルについては、INOVANCEの技術サポートにお問い合わせください。

シリーズ IR-S20 IR-GS20 IR-S50 IR-TS4 IR-TS5

モデル 80Z42S5-INT 55Z15S3-INT

コード - - - - - - -

取付仕様 Tab le  mounted Inverted mount ing

アーム
長さ

J1+J2 (mm) 800 1000 800 1000 1200 350 550

J1  (mm) 350 550 350 550 600 175 275

J2  (mm) 450 450 450 450 600 175 275

最高
速度

J1+J2 (mm/s) 9550 10800 9550 10800 7400 6180 9712

J3 (mm/s) 1010 1010 1010 1010 750 1300 1300

J4 (° /s) 705 705 705 705 600 2600 2000

最大
動作
範囲

J1 (° ) ± 1 3 2 ± 1 3 2 ± 1 3 2 ± 1 3 2 ± 1 2 8 ± 2 2 5 ± 2 2 5

J2 (° ) ± 1 5 2 ± 1 5 2 ± 1 5 2 ± 1 5 2 ± 1 5 0 ± 2 2 5 ± 2 2 5

J3  (mm) 420 420 420 420 400 150 150

J4 (° ) ± 3 6 0 ± 3 6 0 ± 3 6 0 ± 3 6 0 ± 3 6 0 ± 7 2 0 ± 7 2 0

繰り返し
精度

J1+J2 (mm) ±0 .025 ±0 .025 ±0 .025 ±0 .025 ± 0 . 0 5 ± 0 . 0 1 ±0 .015

J3  (mm) ± 0 . 0 1 ± 0 . 0 1 ± 0 . 0 1 ± 0 . 0 1 ± 0 . 0 2 ± 0 . 0 1 ± 0 . 0 1

J4 (° ) ± 0 . 0 1 ± 0 . 0 1 ± 0 . 0 1 ± 0 . 0 1 ±0 .005 ± 0 . 0 1 ± 0 . 0 1

負荷
定格 (Kg) 10 10 10 10 - 2 2

最大(Kg) 20 20 20 20 50 4 5

J4 の
許容慣性
モーメント

定格 (Kg·m²) 0.5 0.5 0.5 0.5 - 0.005 0.01

最大 (Kg ·m²) 1 1 1 1 2.45 0.05 0.12

標準サイクルタイム (s) 0.36 0.38 0.36 0.38 0.84 0.304 0.34

リードねじ
寸法

軸径
( m m ) Ø25 Ø25 Ø25 Ø25 Ø24.9 16 20

貫通穴の内径

( m m )
Ø18 Ø18 Ø18 Ø18 Ø12 11 14

取り付けベースの寸法
 (mm) 200x200(Ø16) 200x200(Ø16) 200x200(Ø16) 200x200(Ø16) 200X200(Ø14) 95X95X160

（6-ø6.6）
95X95X160
（6-ø6.6）

質量 (ケーブルを除く) 53Kg 56Kg 54Kg 57Kg 124Kg 18.5Kg 20Kg

コントローラー IRCB501-4ED-INT IRCB501-4CD-INT

*1:カスタマイズされたモデルについては、INOVANCEの技術サポートにお問い合わせください。

ロボットモデル一覧
SCARAロボット

100Z42S5-INT 100Z42S5-INT 100Z42S5-INT 120Z40S5-INT35Z15S3-INT



39 I novance  Robo t  Se lec t i on  Gu ide Inovance  Robo t  Se lec t i on  Gu ide  40

ロボットモデル一覧 ロボットモデル一覧
アクセサリ

形式 コード 説明
ロボット用フォークリフトツール IR-R10およびIR-R20シリーズの6軸ロボットの取り扱いにフォークリフトが使用されます。

I/Oオス型航空コネクタ（90°）

15050817

01660006
IRS311-7、IR-R4/11シリーズの6軸ロボットの前腕上端にある航空コネクタの配線
に使用されます。

15050930 IR-R10およびIR-R20の前腕上端にある航空コネクタの配線に使用されます。

15051215 IR-R10およびIR-R20シリーズの6軸ロボットの前腕上端にある航空コネクタの配線に
使用されます（1.5mケーブル付き）

I/Oケーブル（5m） 1504B978

1504TP67

IRS311-7、IR-R10、IR-R20、IR-R4/4H/11シリーズの6軸ロボットとコントローラー
間の配線に使用されます。

I/Oケーブル（5m、高柔軟性ケーブル IRS311-7、IR-R10、IR-R20、IR-R4/4H/11シリーズの6軸ロボットとコントローラー
間の配線に使用されます（高柔軟性ケーブル）

手持ち式ブレークリリースボックス 01660004

20212980

32040084

32020626

32070355

20213099

32070354

32020627

32070356
32070357

すべてのシリーズの6軸ロボットに適用可能な、緊急時に手動でブレーキを解除するため
に使用されます。

ネジの上端部の保護カバー
IR-S4シリーズSCARAロボットのねじの上端用保護カバー
IR-S7/10シリーズSCARAロボットのねじの上端用保護カバー

ホーミングツール - ホーミングコラム1 IR-S4/7/10およびIR-TS-4/5シリーズSCARAロボットのホーミングキャリブレーションに使用
ホーミングツール - ホーミングコラム2 IR-S4/7/10およびIR-TS-4/5シリーズSCARAロボットのホーミングキャリブレーションに使用
ホーミングツール - ポジショニングブロック IR-S4/7/10およびIR-TS-4/5シリーズSCARAロボットのホーミングキャリブレーションに使用

ねじ用伸縮カバー
（別途購入の場合、清浄度クラス
 の要件はなし）

SCARA2.0 4kg 上端ねじ 伸縮カバー、IR-S4
SCARA2.0 4kg 下端ねじ 伸縮カバー、IR-S4
SCARA2.0 7kg 10kg 上端ねじ 伸縮カバー、IR-S7/S10
SCARA2.0 7kg 10kg 下端ねじ 伸縮カバー、IR-S7/S10

ティーチペンダントモデル

拡張カード

コード モデル 説明
01640049 IRTP80-L5-INT ロボットティーチペンダント (5 m)

形式 コード モデル 説明

IRCB501 Series
IRCB501 High-Protection Series

01650025 IRCB501-2ENID-BD 2チャネル差動入力インクリメンタルエンコーダ拡張カード
01650026 IRCB501-1600END-BD 16入力付き汎用I/O拡張カード
01650027 IRCB501-0016ETND-BD 16 NPN出力付き汎用I/O拡張カード
01650028 IRCB501-2PN-BD PROFINETスレーブ拡張カード

- IRCB501-FS-01-BD 安全機能拡張カード

I R  -  G  S  4  -  4 0  Z 1 5  S  3  -  *  -  I NT
① ② ③ ④ ⑤ ⑥ ⑦ ⑧ ⑨

I R  S  3 11  -  7  -  7 0  T  S  5  -  *  -  I N T
① ② ③ ④ ⑤ ⑥ ⑦ ⑧ ⑨

①製品カテゴリ
IR：INOVANCE Robot

④ 負荷(kg)
4： 4kg
50：50kg

⑧ Mopp ing  l i ne  iden t i f i ca t i on
3：3メートル標準ケーブル
5：5メートル標準ケーブル

②シリーズ分類
無記号：Standard Version
G：High Performance Version

(High Performance Versionを

選択する場合は、Inovance技術

サポートにお問い合わせください)

⑤ アー ム長 (mm )
40：アーム長 400mm
200：アーム長 2000mm

⑥ Z軸の最大移動量
無記号： ネジを使用しない6軸ロボット
Z15：最大ストローク値 150mm
Z42：最大ストローク値 420mm

③ 製品区分
S：SCARA ロボット
TS：倒立型SCARAロボット
R：6軸ロボット

⑨特殊仕様
他の文字：その他のカスタマイズ⑦環境

S：Standard
P：High-Protection(IP67)

①製品カテゴリ
IR：INOVANCE Robot

⑤ アー ム長 (mm )
70：アーム長 700mm
90：アーム長 900mm

⑧ Mopping line  identification
5：5メートル標準ケーブル

②シリーズ分類
S:System ⑥ 設置方法

T：Standard

⑨特殊仕様
他の文字：その他のカスタマイズ

③ 製品区分
311: 6軸ロボット

⑦ 環境
S：Standard

④ 負荷(kg)
7： 7kg



NOTES

REMARKS


