
品質及び環境マネージメント
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アーク溶接最適化ロボット 

MOTOMAN-VA, MA
シリーズ 

アーク溶接最適化ロボットは，アーク溶接のほか
ハンドリングなどにも使うことができます。 



Hardware

Software

キューブ干渉域 キューブ干渉域 

用途最適化を追求した構造 �性能 �機能によって，生産設備の
最小化&省エネを実現します。 省 スペース エネルギー 

干渉チェック機能 

列盤指向のスリムな (幅425mm)

小形制御盤で，設置面積を最大

23%�
2削減しました。 

付加BOXを取り付けることで，制
御仕様として72軸 (ロボット8台 )

までコントロール可能です。 

ロボット動作領域制限を二重化された安全カ

テゴリ3安全認証取得ソフトウェアで実施して，
安全柵エリアを作業に必要な最小限の広さに

設定できます。(開発中 )

消費電力を節約してランニングコスト低減に貢

献します。 

MOTOMAN- (世界初の7軸仕様 )VA1400 DX100

安全柵の縮小 省エネ 

干渉回避が 
容易にできます。 

制御盤設置面積  23%減 

高密度配置で，設備面積 
1／2を可能にします。 

ロボットを棚やポジショナ上面へ

搭載し,ワークの上部方向から溶接

することで，設備面積を半分にで

きます。また，近接配置のロボット

同士のアーム干渉回避姿勢が容易

にとれるので，複数台のロボット

を狭いスペースに設置することも

可能です。 

ケーブル類内蔵により， 
操作・保守性を向上します。 

トーチケーブル類をロボットアーム

に内蔵できるのはもちろんのこと，

溶接アースケーブルとガス・エア

用ホースをロボットのベース部に

内蔵可能な構造にしました。ケー

ブルの挙動スペースの削減，ケー

ブルの寿命延長などに寄与します。 

ロボットの長時間停止の際，自動的にサーボ

オフします。 

ロボットアームと，定義された最大16個の
直方体(キューブ)との干渉を常時チェックし，
ロボットとワークや周辺ジグとの衝突を防止

します(下図参照 )。(開発中 )

高密度配置されたロボットのアーム間干渉を

常時監視し，ぶつかりそうになった場合自動

停止します (プログラムミスによる，ロボット
同士の衝突を防止 )。 

当社従来小形機種比 

省エネ効果 

約25%

ロボット動作制御 次回指令まで待機 

動作状態 

モータ出力 

ブレーキ 

タイマ 

ロボット待機中
はモータ出力遮
断し，ブレーキを
かける 

待機開始後一定
時間経過後にブ
レーキをかける 

〈条件〉 
1日24時間中，ロボット稼働が16時間で待機 
状態が8時間の場合 

オプション オプション 

1軸ポジショナ上部への搭載例 

ジグを介してワークを取り
付け，ロボットと協調動作
しながら常時最適な姿勢
で溶接するための位置決
め周辺装置 

7軸目(E軸 )1
3 MOTOMAN-VA1400

4 1軸ポジショナ�
1

2 干渉回避 

7軸 (E軸 )によりアームの回り込
み姿勢がとれるため，トーチの最適

姿勢を常時確保したままで，ロボッ

トアームとワーク・ジグとの干渉

回避が容易にできます。大形ワー

クやワーク内部への進入，内面

溶接に効果を発揮します。 

 

最小化 

安全柵 
従来 

�
1 :

�
2 :

ショートプロセスへのトータルソリューション 

アーク溶接のリーディングカンパニーとして， 

革新的「ショートプロセス」を提供します。 
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速く，高品質なアーク溶接を実現するための豊富な機能を搭載し，
無駄のないロボット動作でタクトタイムを短縮します。 高 生産性 品質 

ロボット動作だけの従来

シミュレータではなく，

実機の機能 �操作 �画面

表示までを再現するバー

チャルコントローラへ進

化。ロボット操作の知識

だけで簡単にシミュレー

ションできます。 

プログラミングペンダント 

 

シミュレータMotoSimEG-VRC

ティーチングとシミュレーションの操作性を向上し，立ち上げ
までの時間を短縮します。 楽  々操作 シミュレーション 

オプション 

溶接条件の設定 溶接時間の短縮 

 
アーク溶接終了時，溶着がないことを確認しながら次の動作

を開始することで，1ビード当たりの溶接時間を短縮します。 

溶接終了シーケンス 

溶接開始・終了条件として，ガスのプリフロー �アフターフロー，移行条件 (スロープ )

の設定ができるので，溶接品質が向上します。 

スロープ条件設定 
距離あるいは時間でスロープ条件

を設定することで，きめ細かな溶接

を実現します。 

トーチ角度表示機能 溶接座標系のシフト機能 

溶接品質で重要なねらい位置を数値で調整 (シフト )でき
るようになり，ティーチングが楽になります。 

シフト機能使用例 

溶接品質で重要なトーチ角度が，プログラミングペンダントに表示されるため，ティー

チングが簡単になりました。 

トーチ角度表示 

オプション オプション 

マルチウィンドウ表示 

入出力や変数を表示したままで，プログ

ラム動作確認が可能。教示�試運転効率

が向上します。また，アラーム発生時は，

異常の内容�発生原因�対策を表示します。 

アークモニタ表示(オプション) 
溶接結果を溶接電流・電圧のグラフィッ

ク表示で確認できます。 

MOVL
ロボット動作 

MOVL
ロボット動作 

MOVL
ロボット動作 

ARCOF

溶着がないことを確認後 
動作開始 

MOVL
ロボット動作 

ARCOF

溶着がないことを 
確認しながら動作開始 

現行処理 

改善処理 (溶着なし)

時間短縮 

溶接開始時に
ガスをワイヤー
先端まで充填
するため，ここに
溶接開始条件を
設定します。 

溶接終了後に
ワイヤー先端の
酸化を防止する
ため，ここに溶
接終了条件を
設定します。 

ガスプリフロー設定 ガスアフターフロー設定 

継ぎ手中心をティーチン
グし，シフト量の入力値へ
ずらした位置で溶接動作
する。(ねらい位置を数値
で管理可能) 
 
任意区間の溶接線ずれを
一括で修正する。(従来
の平行ジョブシフトの拡張
機能)

Z

Y

1.5mm

3.
0m

m

シフト量例 : Y=−1.5mm，Z=3.0mm

シフト後 

シフト前 Z

Tz

Ty
Y

Tx

X
矢視A

矢視B

進み角 狙い角 矢視A 矢視B
Z Z

Y
X

傾斜角 

1

2
狙い角 
 
進み角 
 
 
傾斜角 

:

:

:

溶接線正面方向から見た，溶接線座標のZ軸からの
トーチ倒れ角。(Z軸から離れるほど大 ) 
溶接線横方向から見た，溶接線座標のZ軸からのトー
チ倒れ角。(溶接進行方向にトーチ先端を向ける側が
プラス )
溶接線の水平面 (ベース座標 )からの傾斜角。円弧
軌跡時は現在地の接線の傾斜角。(溶接進行方向が
下りとなる方向がプラス )

新形ロボットは動作の自由度向上や形状の小形・スリム化

などにより，用途最適化が更に進化しています。ロボットの

高密度配置が可能で，お客様の生産設備の省スペース化

に貢献します。このように工程の集約を可能とし，短時間

生産・省スペース化などにより生産性向上に貢献する設備

を「ショートプロセス」と呼んでいます。 

 

ショートプロセス 

・ロボットのスリム化による接近性向上 

・7軸化によるフレキシビリティの向上 

・コントローラの小形化による省スペース 

・マルチコントローラによる衝突防止 

・安全機能 (ロボットの動作領域制限 )による設備 
  スペースの削減 

・生産ラインの短縮 

・工程数の削減 

・高効率生産 

・品質向上 

・省エネ 

お客様への 

メリット 

ショート 

プロセス 

新形ロボットの 

ソリューション 
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マニピュレータ標準仕様 

( 旋 回 )
( 下 腕 )
( 肘 )
( 上 腕 )
( 手 首 旋 回 )
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )
( 旋 回 )
( 下 腕 )  
( 肘 )
( 上 腕 )  
( 手 首 旋 回 )  
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )

MOTOMAN-VA1400
YR-VA01400-A00
垂直多関節形 (7自由度 ) 

3 kg
±0.08 mm

±170˚ 
+148˚～ −70˚ 

±90˚
+150˚～ −175˚ 

±150˚
+180˚～ −45˚

±200˚
3.84 rad/s, 220˚/s
3.49 rad/s, 200˚/s
3.84 rad/s, 220˚/s
3.84 rad/s, 220˚/s
7.16 rad/s, 410˚/s
7.16 rad/s, 410˚/s

10.65 rad/s, 610˚/s

許 容  

モ ー メ ント  
 

許 容 慣 性  

モ ー メ ント  
(GD2/4)

 

 

設 置 環 境  

 

 

 

8.8 N·m 
8.8 N·m 
2.9 N·m 

0.27 kg·m2

0.27 kg·m2 

0.03 kg·m2

150 kg
0～+45 C̊

20～80%RH (結露のないこと)

4.9 m/s2以下 

1.5 kVA

引火性及び腐食性ガス�液体がないこと 

水，油，粉じんなどがかからないこと 

電気的ノイズ源が近くにないこと 

�

�

1
2

:
:
JIS B 8432に準拠しています。 
用途，動作パターンにより異なります。 

S 軸

L 軸

E 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸

S 軸

L 軸

E 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

( 手首旋回 )
( 手 首 振り )
( 手首回転 )
( 手首旋回 )  
( 手 首 振り )
( 手首回転 )

R 軸

B 軸

T 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

温 度  

湿 度  

振 動  

 

そ の 他  

 

 

 

動 作 範 囲  

 

 

 

 

 

 

最 大 速 度  

名 称  

形 式  

構 造  

可 搬 質 量  

繰 り 返 し 位 置 決 め 精 度  �1

電 源 容 量 �
2

本 体 質 量  

 (注 )本表はSI単位系で記載しています。 

矢視 A

矢視 B

矢視 C

外形寸法及び動作範囲　単位 : mm : P点動作範囲 

装備ケーブルコネクタ 
JL05-2A20-29PC(キャップ付き)
相手側コネクタ JL05-6A20-29Sを 
ご準備ください。 

エア入口A
PT3/8タップ 
カバープラグ付き 

エア入口B
PT3/8タップ 
カバープラグ付き 

溶接電源用端子台 

1BC

2BC

3BC

  9
0

30˚5 42
H

7

6�
P.C.D.56

φ

φ
φ

φ

42φ

60
132±0.1

153±0.1
102±0.1

30
0

29
2

26
0

100±0.1

13
0±

0.
1

13
2±

0.
1

10
2±

0.
1260

300

15
3

φ
12H7φ

240

60φ

�
:(   42H7範囲)

6-M4×P0.7
深さ:10

6H7 深さ:6

2-  16H7

4-  18

(注 )アタッチメントなどは 
 斜線部分の範囲に 
 取り付けてください。 

20
0

24
75

1734

745

288

0

325

741

80
˚

10
81 14
4 0

45
8

14
34

12
2

78

30

175˚

148˚

70˚150˚

150

U

L

S

100φ

170˚

170˚

75 70

42

36

φ

84

P点 

R270

R45
8

R1434

2-M6×P1.0 深さ:14

A

B

C

640

B

T

155199

199

11
0

20
0

61
4

45
0

E

R

17
4

94
80

MOTOMAN-VA1400
可搬質量 3kg，最大リーチ R1434mm

7軸を駆使し，溶接個所に最適なロボット姿勢を常時確保でき溶接品質を向上
します。 
アームとベース部にケーブル類を収納可能。高密度配置が可能なうえ，ジグや
ワークとの干渉回避も容易で，省スペースな溶接設備を提供します。 
世界最高の動作速度と広い動作範囲で，生産性向上に寄与します。 

世界初の7軸アーク 
溶接最適化ロボット 
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外形寸法及び動作範囲　単位 : mm : P点動作範囲 

φ
φ�

:(   42H7範囲)

6-M4×P0.7
深さ:10

6H7 深さ:6

マニピュレータ標準仕様 

( 旋 回 )
( 下 腕 )
( 上 腕 )
( 手 首 旋 回 )
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )
( 旋 回 )
( 下 腕 )  
( 上 腕 )  
( 手 首 旋 回 )  
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )

MOTOMAN-MA1400
YR-MA01400-A00
垂直多関節形 (6自由度 ) 

3 kg
±0.08 mm

±170˚ 
+155˚～ −90˚ 

+190˚～ −175˚ 
±150˚

+180˚～ −45˚
±200˚

3.84 rad/s, 220˚/s
3.49 rad/s, 200˚/s
3.84 rad/s, 220˚/s
7.16 rad/s, 410˚/s
7.16 rad/s, 410˚/s

10.65 rad/s, 610˚/s

許 容  

モ ー メ ント  
 

許 容 慣 性  

モ ー メ ント  
(GD2/4)

 

 

設 置 環 境  

 

 

 

8.8 N·m 
8.8 N·m 
2.9 N·m 

0.27 kg·m2

0.27 kg·m2 

0.03 kg·m2

130 kg
0～+45 C̊

20～80%RH (結露のないこと)

4.9 m/s2以下 

1.5 kVA

引火性及び腐食性ガス�液体がないこと 

水，油，粉じんなどがかからないこと 

電気的ノイズ源が近くにないこと 

�

�

1
2

:
:
JIS B 8432に準拠しています。 
用途，動作パターンにより異なります。 

S 軸

L 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸

S 軸

L 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

( 手首旋回 )
( 手 首 振り )
( 手首回転 )
( 手首旋回 )  
( 手 首 振り )
( 手首回転 )

R 軸

B 軸

T 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

温 度  

湿 度  

振 動  

 

そ の 他  

 

 

動 作 範 囲  
 

 

 

 

 

最 大 速 度  

名 称  

形 式  

構 造  

可 搬 質 量  

繰 り 返 し 位 置 決 め 精 度  �1

電 源 容 量 �
2

本 体 質 量  

 (注 )本表はSI単位系で記載しています。 

矢視 A

矢視 B

矢視 C

装備ケーブルコネクタ 
JL05-2A20-29PC(キャップ付き)
相手側コネクタ JL05-6A20-29Sを 
ご準備ください。 

エア入口A
PT3/8タップ 
カバープラグ付き 

エア入口B
PT3/8タップ 
カバープラグ付き 

溶接電源用端子台 

1BC

2BC

3BC

  9
0

30˚5 42
H

7

6�
P.C.D.56

φ
φ

42φ

60

132±0.1

153±0.1
102±0.1

30
0

29
2

26
0

100±0.1

13
0±

0.
1

13
2±

0.
1

10
2±

0.
1260

300

15
3

φ
12H7φ

240

60φ

2-  16H7

4-  18

(注 )アタッチメントなどは 
 斜線部分の範囲に 
 取り付けてください。 

20
0

25
11

1734

726

294

0

361

777

83
˚

11
34

10
59 21
0 0

42
6

14
34

11
0

12
2

78

30

175˚

155˚

90
˚

19
0˚

640150

20
0

61
4

45
0

B

T

R

U

L

S

100φ

155199

199

170˚

170˚

75 70

42

36

φ

84

P点 

R270

R42
6

R1434

2-M6×P1.0 深さ:14

A

B

C

17
4

94
80

MOTOMAN-MA1400
可搬質量 3kg，最大リーチ R1434mm

アームとベース部にケーブル類を収納可能。高密度配置が可能なうえ，ジグや
ワークとの干渉回避も容易で，省スペースな溶接設備を提供します。 
世界最高の動作速度で，溶接サイクルタイムを短縮。溶接個所へのアプローチ
回数が多い，ロボットの移動距離が長いワークで大きな効果を発揮します。 

生産効率を高めた 
アーク溶接最適化 
ロボット 
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外形寸法及び動作範囲　単位 : mm

矢視 A

矢視 B

矢視 C

45
φ

エア入口 
PT3/8タップ 
カバープラグ付き 

装備ケーブルコネクタ 
JL05-2A20-29PC(キャップ付き) 
相手側コネクタ JL05-6A20-29Sを 
ご準備ください。 

: P点動作範囲 

マニピュレータ標準仕様 

( 旋 回 )
( 下 腕 )
( 上 腕 )
( 手 首 旋 回 )
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )
( 旋 回 )
( 下 腕 )  
( 上 腕 )  
( 手 首 旋 回 )  
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )

MOTOMAN-MA1800
YR-MA01800-A00
垂直多関節形 (6自由度 )

15 kg
±0.08 mm

±180˚
+155˚, −100˚
+210˚, −175˚

±175˚
+180˚, −45˚

±200˚
3.40 rad/s, 195˚/s
3.05 rad/s, 175˚/s
3.32 rad/s, 190˚/s
6.63 rad/s, 380˚/s
5.93 rad/s, 340˚/s
9.77 rad/s, 560˚/s

許 容  

モ ー メ ント  
 

許 容 慣 性  

モ ー メ ント  
(GD2/4)

 

 

設 置 環 境  

 

 

 

38.6 N�m
38.6 N�m
7.35 N�m
1.04 kg�m2

1.04 kg�m2

0.04 kg�m2

380 kg
0～+45 C̊

20～80%RH (結露のないこと)

4.9 m/s2以下 

2.5 kVA

引火性及び腐食性ガス�液体がないこと 

水，油，粉じんなどがかからないこと 

電気的ノイズ源が近くにないこと 

�

�

1
2

:
:
JIS B 8432に準拠しています。 
用途，動作パターンにより異なります。 

S 軸

L 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸

S 軸

L 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

( 手首旋回 )
( 手 首 振り )
( 手首回転 )
( 手首旋回 )  
( 手 首 振り )
( 手首回転 )

R 軸

B 軸

T 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

温 度  

湿 度  

振 動  

 

そ の 他  

 

 

動 作 範 囲  
 

 

 

 

 

最 大 速 度  

名 称  

形 式  

構 造  

可 搬 質 量  

繰 り 返 し 位 置 決 め 精 度  �1

電 源 容 量 �
2

本 体 質 量  

 (注 )本表はSI単位系で記載しています。 

335
380

12
0

50

130±0.1 130±0.1

33
5

38
0

12050
19

5±
0.

1
344

R1807

5575

R30
6

40 15

180˚

180˚

20
6

11
2

94
6�

2

P.C.D.56

30˚

3BC

1BC

2BC

AIR

30
0

285 210

45
φ

45
H

7
φ

10
0

φ

φ 

4-   18φ 

2-   12H7

195±0.1

17
0±

0.
1

P点 

T

BU

L

150 870 45

55
5

76
0

15
35 10
0˚

 

155˚
81

˚

18
0737
6

12
42

15
07 0

50
9

202

429

1031

0

47
1

322

914

2212

32
43

175˚

11
0

210˚

S

30˚

18
5

22
0

C

B

A

2-M6×P1.0 深さ:8

φ
φ

�
:(   45H7範囲 )

6-M4×P0.7
深さ:8

6H7 深さ:6

R

MOTOMAN-MA1800
可搬質量 15kg，最大リーチ R1807mm

高可搬質量タイプの
高生産性ロボット 

可搬質量15kg，最大リーチ1807mmの特性を生かし,生産性向上に貢献します。 
大電流･連続アーク溶接に対応した水冷トーチや，高精度な溶接ワイヤ送給
装置･機構部を搭載するサーボトーチなどの搭載にも対応可能です。 
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マニピュレータ標準仕様 

( 旋 回 )
( 下 腕 )
( 上 腕 )
( 手 首 旋 回 )
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )
( 旋 回 )
( 下 腕 )  
( 上 腕 )  
( 手 首 旋 回 )  
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )

MOTOMAN-MA1900
YR-MA01900-A00
垂直多関節形 (6自由度 )

3 kg
±0.08 mm

±180˚ 
+155˚, −110˚ 
+220˚, −165˚ 

±150˚
+180˚, −45˚

±200˚
3.44 rad/s, 197˚/s
3.05 rad/s, 175˚/s
3.23 rad/s, 185˚/s
7.16 rad/s, 410˚/s
7.16 rad/s, 410˚/s

10.65 rad/s, 610˚/s

許 容  

モ ー メ ント  
 

許 容 慣 性  

モ ー メ ント  
(GD2/4)

 

 

設 置 環 境  

 

 

 

8.8 N·m 
8.8 N·m 
2.9 N·m 

0.27 kg·m2

0.27 kg·m2 

0.03 kg·m2

280 kg
0～+45 C̊

20～80%RH (結露のないこと)

4.9 m/s2以下 

2.0 kVA

引火性及び腐食性ガス�液体がないこと 

水，油，粉じんなどがかからないこと 

電気的ノイズ源が近くにないこと 

�

�

1
2

:
:
JIS B 8432に準拠しています。 
用途，動作パターンにより異なります。 

S 軸

L 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸

S 軸

L 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

( 手首旋回 )
( 手 首 振り )
( 手首回転 )
( 手首旋回 )  
( 手 首 振り )
( 手首回転 )

R 軸

B 軸

T 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

温 度  

湿 度  

振 動  

 

そ の 他  

 

 

動 作 範 囲  
 

 

 

 

 

最 大 速 度  

名 称  

形 式  

構 造  

可 搬 質 量  

繰 り 返 し 位 置 決 め 精 度  �1

電 源 容 量 �
2

本 体 質 量  

 (注 )本表はSI単位系で記載しています。 

外形寸法及び動作範囲　単位 : mm : P点動作範囲 

1BC

3BC

2BC

A

C

B

155

260 157

4-  18φ

375

60
313

335

20
0±

0.
1

260±0.1

60
33

5
37

5

200±0.1

2-  12H7φ

17
0±

0.
1

34
37

エア入口 
PT3/8タップ 
カバープラグ付き 

装備ケーブルコネクタ 
JL05-2A20-29PC(キャップ付き)
相手側コネクタ JL05-6A20-29Sを 
ご準備ください。 

矢視 A

(注 )アタッチメントなどは 
 斜線部分の範囲に 
 取り付けてください。 

  9
0

5 42
H

7

6�42φ

P.C.D.56

30˚

φ
φ

R1904

180˚

R55
4

75 55

180˚

15
40

2-M6×P1.0 深さ:12

1604 1166 409

970 30

0

150

554

20
0

1904

U

B

T

P点 

81
˚

L

11
0˚ 155˚

22
0

76
0

14
85

220˚ S

50
5

165˚

矢視 C

矢視 B

φ
φ�

:(   42H7範囲 )

6-M4×P0.7
深さ:10

6H7 深さ:6

2259

0

647

1178

R

17
4

94
80

42φ

MOTOMAN-MA1900
可搬質量 3kg，最大リーチ R1904mm

ロングアームタイプの
高生産性ロボット 

最大リーチ1904mmを生かし，適用範囲の拡大が可能。 
動作速度を最大20%アップ(当社従来機種比 )。生産性向上に貢献します。 
ケーブル類をアーム内に収納可能。ワークとの干渉がなく，円形や箱物の内部
溶接，長尺物の連続溶接や円周溶接に効果を発揮します。 
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MOTOMAN-VA, MAシリーズ 

仕　　　　　様 

防じん構造 

425(幅)×450(奥行き)×1200(高さ) mm 
小形機種�1 : 外部3軸対応可
大形機種�2 : 外部2軸対応可 

100 kg以下 
間接冷却 

通電時 : 0～+45C̊，保管時 : −10～+60C̊ 
最大90%(結露のないこと) 
三相AC200 V/220 V (+10%，−15%) 60 Hz (±2%)(国内仕様 ) 
三相AC200 V (+10%，−15%) 50 Hz (±2%)(国内仕様 ) 
D種 (接地抵抗100Ω以下専用接地 ) 
専用信号：入力 23，出力 5
汎用信号：入力 40，出力 40
最大入出力信号 (オプション) : 入力 2048，出力 2048 
シリアルエンコーダ 

JOB： 200000ステップ，10000ロボット命令 
CIOラダー : 20000ステップ 
PCI : 2スロット(メインCPU)，1スロット(サーボCPU)

別途，センサ基板専用 1スロット装備 
1個 (10BASE-T/100BASE-TX) 
RS-232C : 1個 
ソフトウェアサーボ 

標準6軸+単軸アンプ2軸搭載可能 8軸アンプ 
マンセル5Y7／1相当 

項 目  

構 造

 

外 形 寸 法  

 

概 略 質 量  

冷 却 方 式

周 囲 温 度  

相 対 湿 度

電 源 仕 様

接 地  

入出力信号

位置制御方式 

メモリ容量

拡張スロット

LAN(上位接続)

シリアル I/F
制 御 方 式  

ドライブユニット

塗 装 色  

コントローラDX100 標準仕様 
仕　　　　　様 

169(幅)× 314.5(高さ)× 50(厚さ) mm 
0.990 kg 
強化プラスチック 

選択キー，軸操作キー (8軸 )，数値／アプリケーションキー，
キー付きモード切り替えスイッチ (ティーチモード，プレイモー
ド，リモートモード )，非常停止ボタン，イネーブルスイッチ，
コンパクトフラッシュカード I/F装備 (コンパクトフラッシュは
オプション)，USBポート(1ポート)装備 
640×480ドットカラーLCD，タッチパネル 
(漢字，ひらがな，カタカナ，英数字，その他 ) 
IP65 
標準 : 8 m，最大 (オプション) : 36 m

項 目  

外 形 寸 法  

概 略 質 量  

材 質  

 

 

操 作 機 器  

 

 

ディスプレイ 
 

保 護 等 級  

ケーブル長 

プログラミングペンダント仕様 

C

資料番号   KAJP C940440 20A

無断転載・複製を禁止 
10-10-21
2011年 1月   作成   09-9

MOTOMAN-VA1400，MA1400，MA1900は小形機種です。
ただし，VA1400は外部2軸対応となります。 
MOTOMAN-MA1800は大形機種です。 

�
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�
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