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はじめにはじめにはじめにはじめに

デンソーロボットをお買い上げいただき、誠にありがとうございます。

この製品は当社の技術を結集した、高速・高密度でかつ高度な機能を備えた「組立て用ロボット」です。

ご使用にあたっては、本書をよく読み理解のうえ、安全で効率的な運用をお願いします。

本書が扱うロボットシリーズ／モデル

型式（モデル）
シリーズ

床置き設置タイプ 天吊りタイプ

HM-Dシリーズ

（中型水平多関節ロボット）

HM-4070＊D

HM-4085＊D

HMS-4070＊D

HS-Dシリーズ

（小型水平多関節ロボット）
HS-4055＊D HSS-4055＊D

HC-Dシリーズ

（コンパクト水平多関節ロボット）

HC-4545＊D

HC-4245＊D

HC-4555＊D

HC-4255＊D

(注)上記型式はセット型式です。ロボット本体の型式は最

後尾に「M」が付きます。

　例：セット型式　　　　HS-4055＊D

　　　ロボット本体型式　HS-4055＊DM

お願い

ご使用の前に、「安全にご使用いただくために」をお読みいだたき、正しく安全にデンソーロボットを
お使いください。

マニュアルパックCDの使い方については、付録をご覧ください。
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取扱説明書の構成取扱説明書の構成取扱説明書の構成取扱説明書の構成

本製品に関する取扱説明書は、以下のように構成されています。

本製品を初めて導入された場合は、すべての取扱説明書をお読みになり、よく理解してから使用してく
ださい。

ロボット概要書（本書） ロボットの仕様および構成について説明します。

設置･保守ガイド ロボット構成機器の設置、仕様変更および保守点検について説明し
ます。

入門編 デンソーロボットの概要から、ティーチングペンダントを使って操
作する方法およびWINCAPSⅡを使ってプログラムを作成する方法ま
で、具体的な設備事例を取り上げて説明しています。ロボットの基
本的な使い方を習得したい場合にお使いください。

操作ガイド ティーチングペンダント、オペレーティングパネルおよびミニペン
ダントによる、ロボットの基本操作と補助機能について説明します。

WINCAPSⅡガイド ロボットおよびロボットコントローラにパソコンを接続して、プロ
グラムの開発と管理を行なう、パソコン教示システムの使用方法に
ついて説明します。

プログラミングマニュアル
（I）、（Ⅱ）

プログラム言語であるPACについて、そしてPACによるプログラムの
作成方法、コマンド仕様について説明します。

RC5コントローラ
インタフェース説明書

RC5コントローラの概要、外部機器とのインタフェース、汎用・専用
入出力信号、および入出力回路について説明します。

エラーコード表 ロボットやWINCAPSⅡでエラーが発生した際、ティーチングペンダン
ト、オペレーティングパネルまたはパソコン画面に表示されるエラ
ーコードの一覧です。その解説・処置方法もまとめてあります。

オプション機器説明書 ロボットのオプション機器の仕様や操作について説明します。
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本書の構成本書の構成本書の構成本書の構成 本書の構成は、以下のようになっております。

安全にご使用いただくために

ロボットを安全にご使用いただくための注意事項をまとめてありま
す。ご使用の前に、必ずお読みください。

第１章　梱包品の構成

標準構成品とオプション品のリストを載せています。

第２章　ロボットシステムの構成

ロボットシステムの構成図、ロボット本体とコントローラの各部名
称について説明します。

第３章　ロボット本体の仕様

ロボット型式毎の仕様、動作範囲、位置決め時間、エアー配管、信
号配線、ロボットハンド設計上の注意点について説明します。

第４章　ロボットコントローラの仕様

ロボットコントローラの仕様、コントローラ設定表を載せています。

第５章　保証

保証期間、範囲などについて説明します。

付録　マニュアルパックCDの使い方
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安全上のご注意安全上のご注意安全上のご注意安全上のご注意

安全にご使用いただくために、以下の注意事項は必ずお守りください。

警告・注意表示は、デンソーロボットを安全に正しくお使いいただき、操作者や他の作業者を含む人へ
の危害あるいは他の設備への物的損害を未然に防ぐために守らなければならない事項を示しています。

これらの表示レベルと意味は次のようになっています。内容をよく理解してから本文をお読みください。

警告警告警告警告 この表示を無視して誤った取扱いをすると、死亡
または重傷を負う可能性が想定される内容を示し
ています。

注意注意注意注意 この表示を無視して誤った取扱いをすると、傷害
を負う可能性が想定される内容および物的損害の
発生が想定される内容を示しています。

用語と定義用語と定義用語と定義用語と定義

最大可動範囲最大可動範囲最大可動範囲最大可動範囲 (Maximum space): エンドエフェクタ、ワークピース、アタッチメントなどロボットを
構成するすべての部位の移動範囲について、設計上考えられる最大空間を指します。(Quoted from the
RIA* Committee Draft.)

可動制限範囲可動制限範囲可動制限範囲可動制限範囲 (Restricted space): 機械的なストッパ等の移動範囲限定装置によりロボットの移動範
囲が制限された空間を指します。その限定装置を有効にしたときロボット本体、エンドエフェクタ、お
よびワークピースが移動できる最大距離が、このロボットの可動制限範囲の境界を決めることになりま
す。(Quoted from the RIA Committee Draft.)

可動範囲可動範囲可動範囲可動範囲 (Motion space): ソフトウェア的手段によって制限された、ロボットの可動空間を指します。
ソフトウェア的手段が設定されたときロボット本体、エンドエフェクタ、およびワークピースが移動で
きる最大距離が、このロボットの可動範囲の境界を決めることになります。(The "motion space" is
Denso-proprietary terminology.)

動作範囲動作範囲動作範囲動作範囲 (Operating space): ロボットをタスクプログラムによって実際に操作するとき、そのロボッ
トの制限動作範囲をいいます。(Quoted from the RIA Committee Draft.)

タスクプログラムタスクプログラムタスクプログラムタスクプログラム (Task program): ロボットに目的の移動あるいはそれに伴う機能を行わせるための
命令の集合、つまり（アプリケーション）プログラムをいいます。(Quoted from the RIA Committee Draft.)

(*RIA: Robotic Industries Association)



2

1 産業用ロボットの
「特別教育」の受講

産業用ロボットのティーチング・点検・調整・修理等に従事す

る作業者は「労働安全衛生法第59条および関連省令等」に定め

る産業用ロボットの「特別教育」の受講が義務づけられていま

すので、必ずこの「特別教育」を受講してください。

2 設置上の注意

2.1 適切な設置環境の確保

 ■ 標準タイプ

 ■ 防塵防滴タイプ

標準タイプは、防爆・防塵・防滴等の仕様にはなっていません

ので、次のような場所に設置することはできません。

(1) 可燃性ガス・引火性液体等の雰囲気

(2) 金属加工の削りクズ等導電性物質が飛散している雰囲気

(3) 酸・アルカリ等の腐食性ガスの雰囲気

(4) 切削液・研削液等のミスト雰囲気

(5) イオウ含有の切削液・研削液等のミスト雰囲気

(6) 大型のインバータ、大出力の高周波発信器、大型のコンタ

クタ、溶接機などの電気ノイズ源の近傍

防塵防滴タイプは、JIS B8438、IP54相当の防塵・防滴構造にな

っています。(ただし、HS-E-W型はIP65、VM-D-W型およびVS-E-W

型の手首部はIP65相当)

ただし、ロボットコントローラは、防塵・防滴構造ではありま

せん。

ミスト雰囲気等の環境で使用する場合は、ロボットコントロー

ラ保護ボックス（オプション設定）をご使用ください。

防塵防滴タイプは、防爆構造ではありませんので、次のような

場所に設置することはできません。

(1) 可燃性ガス・引火性液体等の雰囲気

(2) 酸・アルカリ等の腐食性ガスの雰囲気

(3) 大型のインバータ、大出力の高周波発信器、大型のコンタ

クタ、溶接機などの電気ノイズ源の近傍

(4) 液体に没する場所

(5) 研削加工等、小さい削りクズの発生する雰囲気

(6) 弊社推奨切削油以外での雰囲気

弊社推奨切削油：ユシロンオイルNo.4C（不水溶性）

(7) イオウ含有の切削液・研削液等のミスト雰囲気

2.2 作業空間の確保 ロボット本体および周辺機器は、ティーチング・保守点検等の

作業を安全に行なうための作業空間を、十分に確保して、設置

してください。
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2.3 制御装置はロボット可動

制限範囲の外へ設置
ロボットコントローラ・オペレーティングパネル・ティーチン

グペンダントおよびミニペンダントの設置場所は、ロボットの

可動制限範囲の外で、かつロボットの作業が見渡せる場所で操

作できる場所に設置してください。

2.4 計器類の設置 圧力計・油圧計その他の計器は、作業者の見やすい場所に設置

してください。

2.5 電気配線・油空圧配管の保

護
電気配線・油空圧配管が、損傷を受けるおそれのある場合は、

覆い等を設け保護してください。

2.6 Ｄ種接地の確保 ロボット用電源の電源アースはＤ種接地（接地抵抗100Ω以下）

としてください。

2.7 非常停止スイッチの設置 非常の際に、ただちにロボットの運転を停止できるよう、作業

者が容易に操作できる位置に非常停止スイッチを設置してくだ

さい。

(1) 非常停止スイッチは、赤色にしてください。

(2) 非常停止の機能は、作動したあと自動的に復帰せず、また

他の作業者が不用意に復帰させることができないようにし

てください。

(3) 非常停止スイッチは、電源スイッチとは別個に設けてくだ

さい。

2.8 運転状態表示灯の設置 ロボットが単に一時停止しているのか、非常・異常停止してい

るのかが、作業者に判るように、見やすい位置に表示灯を設置

してください。
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2.9 安全柵または囲いの設置 作業者および第三者が安易にロボットの可動制限範囲内に立ち

入らないよう、必ず安全柵または囲いを設置するか、2.10項の

措置を実施してください。安全柵または囲いは、以下の条件を

守って設置してください。

(1) 柵または囲いは、容易に移動できない構造にしてください。

(2) 柵または囲いは、運転中に外力によって、容易に破損や変

形しない構造にしてください。

(3) 柵または囲いは、出入口を定め、これ以外の箇所から作業

者および第三者が、乗り越えて侵入できないなど容易に入

れない構造にしてください。

(4) 柵または囲いは、手など身体の一部が入らない構造にして

ください。

(5) 柵または囲いの出入口には、次のいずれかの措置を講じて

ください。

① 柵または囲いの出入口には、扉・ロープ・鎖等を設け、

これらを開け、または外した場合に非常停止装置が自

動的に作動するインターロック機構を設けてくださ

い。

② 柵または囲いの出入口に「運転中立入禁止」および「作

業中運転禁止」などの旨の表示を行ない、作業者にそ

の趣旨の徹底を図ってください。

柵または囲いの設置前に試運転等でロボットを作動さ

せる場合には、可動制限範囲内に作業者を立ち入らせ

ないように、可動制限範囲外で、かつロボットの作動

を見渡せる位置に監視人を配置し、監視業務に専念さ

せてください。

2.10 ロープまたは鎖の設置 2.9項の措置が取れない場合、ロープまたは鎖を可動制限範囲の

外側に張り、作業者および第三者が安易に可動制限範囲内に立

ち入れないようにしてください。

(1) 支柱は容易に動かないものにしてください。

(2) ロープまたは鎖の存在が、周囲から容易に識別できるもの

にしてください。

(3) 見やすい位置に「運転中立入禁止」および「作業中運転禁

止」などの旨の表示を行ない、作業者にその趣旨の徹底を

図ってください。

(4) 出入口を定めて、出入口には2.9項の(5)に示す措置を講じ

てください。
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2.11 ロボットの可動範囲の

設定
ロボットがその作業を行なうのに必要な領域を動作範囲といい

ます。

ロボットの可動範囲が動作範囲より大きい場合、他の装置との

衝突を防止するために、可動範囲を狭く設定することをお勧め

します。

【参照】設置・保守ガイド

2.12 ロボットの改造禁止 ロボット本体・ロボットコントローラおよびティーチングペン

ダント等の改造は絶対に行なわないでください。

2.13 作業工具の清掃等

の措置
溶接ガン・塗装用ノズル等の作業工具を先端部に有するロボッ

トで、作業工具の清掃等を行なう必要のあるものについては、

当該作業が自動的に行なわれるようにすることが望まれます。

2.14 照度の確保 作業を安全に行なうために必要な照度を確保してください。

2.15 把持した物の飛来等
の防止

ロボットが把持した物の飛来・落下等によって作業者に危険を

及ぼすおそれがあるときは、物の大きさ・重量・温度・化学的

性質等を勘案し、適切な防護措置を講じてください。

2.16 警告シールの貼り付け ロボットの構成品として同梱

されている「警告シール」を、

安全柵の出入口等の見やすい

位置に貼り付けてください。
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動作中のロボットに接触

すると重傷を負う恐れが

ありますので、必ず以下

のことを守り、3.1以降の

注意に従って作業を行な

ってください。

3 作業上の注意
 警告：

① ロボット運転中およびモータ電源が入っているときは、

絶対にロボットの可動制限範囲に入らないでください。

② 異常処置等のため、ロボットの可動制限範囲に立ち入る

場合は、非常停止装置を作動させる等により、ロボット

のモータ電源を必ず切ってください。

③ ティーチングや保守点検等のためやむを得ずロボットの

可動制限範囲内で、運転を伴う作業を行なう場合、必ず

「3.3可動制限範囲内で作業を行なう作業者の安全確保」

に示す措置を講じてください。

3.1 「作業規定」の作成と

作業者への徹底
ティーチングや保守点検などのために、ロボットの可動制限範

囲内で作業を行なう場合は以下の事項について「作業規定」を

定め、作業者に徹底を図ってください。

(1) 起動方法・スイッチの取扱方法等の作業において必要とな

るロボットの操作の手順

(2) ティーチングなどの作業を行なう場合のロボットの速度

(3) 複数の作業者に作業を行なわせる場合の合図の方法

(4) 異常時に作業者がとるべき異常の内容に応じた措置

(5) 非常停止装置等が作動しロボットの運転が停止したあと、

これを再起動させるために必要な異常事態の解除の確認・

安全の確認等の措置。

(6) 上記以外に、ロボットの不意の作動による危険または、ロ

ボットの誤操作による危険を防止するために必要な次に掲

げる措置

① 操作盤への表示（次ページの3.2項参照）

② 可動制限範囲内で作業を行なう作業者の安全確保（次

ページの3.3項参照）

③ 作業位置・姿勢の徹底

ロボットの動きが常時確認でき、かつ異常時にすぐ退

避できる位置および姿勢
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④ ノイズ防止対策の実施

⑤ 関連機器の操作者との合図の方法

⑥ 異常の種類および判別方法

「作業規定」はロボットの種類・設置場所・作業内容に応じた

適切なものとしてください。

「作業規定」の作成にあたっては、関係作業者・設備メーカの

技術者・労働安全コンサルタント等の意見を取り入れるように

努めてください。

3.2 操作盤への表示 作業中は、当作業に従事している作業者以外の者が起動スイッ

チ・切り替えスイッチ等を不用意に操作することを防止するた

め、オペレーティングパネル・ティーチングペンダント・ミニ

ペンダントおよび操作盤に、作業中である旨のわかりやすい表

示をしてください。場合によっては、操作盤のカバーに施錠す

る等の措置を講じてください。

3.3 可動制限範囲内で作業を
行なう作業者の安全確保

ロボットの可動制限範囲内で作業を行なうときは、異常時にた

だちにロボットの運転を停止することができるように、次のい

ずれかの措置を講じてください。

(1) ロボットの可動制限範囲外でかつロボットの作動を見わた

せる位置に監視人を配置し、監視業務に専念させて次の事

項を行なわせてください。

① 異常の際にただちに非常停止装置を作動させる。

② 作業従事者以外の者をロボットの可動制限範囲内に立

ち入らせない。

(2) 非常停止スイッチ（ティーチングペンダント・ミニペンダ

ントではロボット停止ボタン）をすぐ押せるように可動制

限範囲内の作業者に携帯させてください。

3.4 ティーチング等の

作業開始前の点検
ティーチング等の作業を開始する前に次の事項を点検し、異常

を認めたときは、ただちに補修その他必要な措置を講じてくだ

さい。

(1) 外部電線の被覆または外装の損傷の有無

(2) ロボットの作動の異状の有無（作動時に異常な音、振動が

ないか）

(3) 非常停止装置の機能

(4) 配管からの空気または油漏れの有無

(5) ロボットの可動制限範囲内またはその付近の障害物の有無
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3.5 残圧の開放 空気系統部分の分解・部品交換等の作業を行なうときは、あら

かじめ駆動用シリンダ内の残圧を開放してください。

3.6 確認運転時の注意 確認運転を行なう場合は、作業者はできる限り可動制限範囲の

外に出て、行なってください。

3.7 自動運転時の注意 (1) 起動時の措置

ロボットを起動させるときは、あらかじめ次の事項を確認

するとともに一定の合図を定め、関係作業者に対し合図を

行なってください。

① ロボットの可動制限範囲内に人がいないこと。

② ティーチングペンダント・工具等が所定の位置にあるこ

と。

③ ロボットまたは関連機器の異常を示すランプ等による

異常表示がされていないこと。

(2) 自動運転時の確認ランプ等による自動運転中であることを

示す表示がされていることを確認してください。

(3) 異常発生時の措置

ロボットまたは関連機器に異常が発生し応急処置のため可

動制限範囲内に立ち入るときは、非常停止装置を作動させ

る等によりロボットの運転を停止させ、起動スイッチに作

業中である旨の表示をする等、作業者以外の者がロボット

を操作することを防止するための措置を講じてください。

3.8 修理時の注意 (1) 定められた範囲以外の修理は行なわないでください。

(2) いかなる場合においても、インターロック機構を取りはず

さないでください。

(3) 電池の交換等のためにロボットコントローラの蓋を開くと

きは、必ずロボットコントローラのパワースイッチを切っ

て、電源ケーブルを取りはずしてください。

(4) 補修用の部品は必ず当社指定のものをご使用ください。
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4 日常点検・定期点検の
実施

(1) 日常点検および定期的な点検は必ず実施し、作業の前にロ

ボットおよび関連機器に異常が無いことを確認してくださ

い。異常を認めた場合はただちに補修その他必要な措置を

講じてください。

(2) 定期的な点検または補修等を行なったときは、その内容を

記録し、3年以上保存してください。

5 フロッピィディスクの
管理

(1) ロボットの構成品として、同梱されている「初期設定フロ

ッピィディスク」は、大切に保管してください。そのロボ

ット固有のデータが記録されています。

(2) ティーチング終了時および変更後には、プログラム等のデ

ータは必ずフロッピィディスクにセーブする習慣をつけて

ください。ロボットコントローラ内のデータが、バックア

ップ電池の寿命等で消失した場合にも、復旧が容易にでき

ます。

(3) ロボットの作動プログラムが記憶されているフロッピィデ

ィスクには、その内容を表示してください。間違ったフロ

ッピィディスクを選択しないよう、必要な措置を講じてく

ださい。

(4) フロッピィディスクは、ほこり・湿度・磁力線等の影響を

うけて、誤動作することのないように、管理してください。
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第１章 梱包品の構成 

1 

 

第第第第1111章章章章    梱包品の構成梱包品の構成梱包品の構成梱包品の構成    

1.1 標準構成品 

お買い求めいただきました製品は、下表に示す内容で構成されています。 

 
標準構成品 

No. 品   名 数 量 

① ロボット本体 1台 

② ロボットコントローラ 1台 

③ 電源ケーブル（5m）（注1） 1本 

④ エアレギュレータ 1個 

⑤ 本体間ケーブルセット（注2）（オプション品） 1セット

⑥ 取扱説明書 1セット

⑦ NetwoRC CD（WINCAPSⅡ試供版） 1枚 

⑧ ロボットコントローラ用予備ヒューズ 3個 

⑨ 初期設定フロッピィディスク(1.44MBフォーマット) (注3) 1枚 

⑩ ペンダントレス用ダミーコネクタ 1個 

⑪ ハンド制御信号用コネクタセット（CN20、CN21用） 1セット

⑫ I/O用電源コネクタ 1個 

⑬ 方向指示ラベル（注4） 1枚 

⑭ 警告シール（注5） 1枚 

⑮ ロボットコントローラ予備出力用IC 1個 

⑯ CALSETピン（HCのみ） 1本 

注1： 電源ケーブルは標準品の他にUL対応仕様品があります。またCE対応仕様の場

合は電源コネクタのみの構成となります。 

注2： 本体間ケーブルセット（モータケーブル＆エンコーダケーブル）はロボット

と同時に次ページ表から選んでご注文ください。 

注3： 初期設定フロッピィディスクは大切に保存してください。 

初期設定フロッピィディスクには、WINCAPSⅡ形式のアームデータが保存され

ています。 

 メモリに異常が生じ、ティーチングペンダントにメモリーエラーの表示が出

たときは、この初期設定フロッピィディスクのデータをロボットコントロー

ラにロードしてください。（設置・保守ガイド「3.11 初期設定フロッピィデ

ィスクの使用方法」を参照。） 

注4：方向指示ラベルは設置終了後に本体の見やすい位置に貼ってご使用ください。 

注5： 警告シールはロボットの安全柵等の良く見える位置に貼ってください。 

必要に応じて貼付け用のプレートをご準備ください。 
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注6： H*-Dシリーズには付加軸仕様ロボット（最大2軸追加）の設定があります。

付加軸仕様ロボットについては、「取扱説明書　追補版：品番410002-6080」

を参照してください。

本体間ケーブル（オプション）

No. 項    目 品  番

1 標準ケーブルセット（3m） 410149-0580

2 標準ケーブルセット（6m） 410149-0590

3 欧州向け標準ケーブルセット（3m） 410149-0560

4 欧州向け標準ケーブルセット（6m） 410149-0570
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1.2 オプション品

下表に示すオプション品を準備しておりますので、必要に応じてご購入くださ

い。

オプション品（1）

分  類 No. 品　　　名 備  考 品  番

1 I/Oケーブルセット （8m）（No.1-1～1-3各1本で構成） 410149-0330

1-1   インプットケーブル （8m） 410141-1630

1-2   アウトプットケーブル （8m） 410141-1650

1-3   ハンドI/Oケーブル （8m） 410141-1740

2 I/Oケーブルセット（ﾊﾝﾄﾞI/Oｹｰﾌﾞﾙのみ強靭）（8m）（No.2-1～2-3各1本で構成） 410149-0350

2-1   インプットケーブル （8m） 410141-1630

2-2   アウトプットケーブル （8m） 410141-1650

I/Oケーブル

2-3   ハンドI/Oケーブル（強靭） （8m） 410141-1670

3 I/Oケーブルセット （15m）（No.3-1～3-3各1本で構成） 410149-0340

3-1   インプットケーブル （15m） 410141-1640

3-2   アウトプットケーブル （15m） 410141-1660

3-3   ハンドI/Oケーブル （15m） 410141-1750

4 I/Oケーブルセット（ﾊﾝﾄﾞI/Oｹｰﾌﾞﾙのみ強靭）（15m）（No.4-1～4-3各1本で構成） 410149-0360

4-1   インプットケーブル （15m） 410141-1640

4-2   アウトプットケーブル （15m） 410141-1660

I/Oケーブル

4-3   ハンドI/Oケーブル（強靭） （15m） 410141-1680

標準 410100-0800
5 オペレーティングパネル  （注1） （4m）

海外仕様 410100-0970

標準 410100-0810
6 オペレーティングパネル  （注1） （8m）

海外仕様 410100-0980

標準 410100-0770
7 ティーチングペンダント  （注1） （4m）

海外仕様 410100-0940

標準 410100-0780
8 ティーチングペンダント  （注1） （8m）

海外仕様 410100-0950

標準 410100-0790
9 ティーチングペンダント  （注1） （12m）

海外仕様 410100-0960

 標準 410109-0010
10

ミニペンダント（Ver. 1.7以降）

　（WINCAPSⅡ Lightを含む）
（4m）

海外仕様 410109-0020

標準 410109-0030
11

ミニペンダント（Ver. 1.7以降）

　（WINCAPSⅡ Lightを含む）
（8m）

海外仕様 410109-0040

標準 410109-0050
12

ミニペンダント（Ver. 1.7以降）

　（WINCAPSⅡ Lightを含む）
（12m）

海外仕様 410109-0060

13 ペンダント延長ケーブル  （注2） （4m）TP/MP/OP用 410141-2390

操作用機器

14 ペンダント延長ケーブル  （注2） （8m）TP/MP/OP用 410141-2400

注1： オペレーティングパネル、ティーチングペンダントを直列に接続するときの合計ケーブル長は最長12mま

でとしてください。

注2：ペンダント延長はケーブルを接続するときの合計ケーブル長は最長12mまでとしてください。また、延長ケ

ーブルは2本以上接続しないでください。
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オプション品（2）

分  類 No. 品　　　名 備  考 品  番

 標準 410090-0840
15 WINCAPSⅡ CD-ROM版

英語版 410090-0860

 標準 410090-0850

パソコン

教示システム

ソフト
16 WINCAPSⅡ フロッピィディスク版

英語版 410090-0870

17 μVision（内蔵視覚）ボード （NTSC） 410010-2070

18 μVision（内蔵視覚）ボード （PAL） 410010-2080

19 カメラ 463980-0030

20 モニタ 463980-0021

21 カメラケーブル （3m） 463981-0110

22 カメラケーブル （5m） 463981-0120

23 カメラケーブル （15m） 463981-0160

24 モニタケーブル （BNC）（1m） 463981-0010

25 モニタケーブル （BNC）（3m） 463981-0030

視覚関連

26 モニタケーブル （BNC）（5m） 463981-0050

27 イーサネットボード 410010-0710

28 内蔵フロッピィディスクドライブ （1.44MB用） 410010-0520

29 DeviceNetスレーブボード （子局用） 410010-0720

30 DeviceNetマスタボード （親局用） 410010-0740

31 PROFIBUSスレーブボード （子局用） 410010-1190

ｺﾝﾄﾛｰﾗ用

増設ボード

32 CC-Linkリモートデバイスボード （子局用） 410010-1370

33 コントローラ保護ボックス （FB-10） 410181-0060
ｺﾝﾄﾛｰﾗ関連

34 RC5用I/Oコネクタセット パラレルI/O用 410159-0070

35 H*-D ロボット概要書 410002-1930

36 H*-D 設置・保守ガイド 410002-1860

37 RC5コントローラ　インタフェース説明書 （共通） 410002-1960

38 オプション機器説明書 （共通） 410002-1970

39 ４軸用 入門編 410002-1310

40 操作ガイド （共通） 410002-1290

41 ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾐﾝｸﾞﾏﾆｭｱﾙⅠ（基礎知識とｺﾏﾝﾄﾞ） （共通） 410002-1980

42 ﾌﾟﾛｸﾞﾗﾐﾝｸﾞﾏﾆｭｱﾙⅡ（PACﾗｲﾌﾞﾗﾘ） （共通） 410002-1990

43 エラーコード表 （共通） 410002-1420

取扱説明書

（印刷版）

44 WINCAPSⅡガイド （共通） 410002-1480
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    第第第第2222章章章章    ロボットシステムの構成ロボットシステムの構成ロボットシステムの構成ロボットシステムの構成

2.1 ロボットシステムの構成機器

ロボットシステムの全体構成を、下図に示します。

H*-Dシリーズの構成機器

注 1：図中①～⑮のついたものは、１ページ表に示す梱包品の構成部品です。
注 2：ペンダントレス用ダミーコネクタは、ティーチングペンダントを接続しない場合に、

ロボットコントローラのコネクタに取り付けておくものです。
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2.2 ロボット本体各部の名称

ロボット本体の各部名称と動作方向を下図に示します。

■ HM-D/HS-D シリーズ

HM-D/HS-Dシリーズ、ロボット本体各部の名称（床置きタイプ）

HMS-D/HSS-Dシリーズ､ロボット本体各部の名称（天吊りタイプ）
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■ HC-Dシリーズ

HC-Dシリーズ､ロボット本体各部の名称と動作方向
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2.3 ロボットコントローラ各部の名称

ロボットコントローラ各部の名称を、下図および次ページ表に示します。

ロボットコントローラ各部の名称



第２章 ロボットシステムの構成

9

コネクタの名称

ｺﾈｸﾀNo. 表  示 名    称 ｺﾈｸﾀNo. 表  示 名    称

CN1 RS232C シリアル用コネクタ CN8 INPUT 汎用・専用入力用コネクタ

CN2 CRT CRT 用コネクタ CN9 HAND I/O ハンド I/O用コネクタ

CN3 KEYBD キーボード用コネクタ CN10 OUTPUT 汎用・専用出力用コネクタ

CN4 MOUSE PS/2マウス用コネクタ CN11 INPUT AC 電源コネクタ

CN5 PENDANT ペンダント用コネクタ CN12 MOTOR モータコネクタ

CN6 PRINTER プリンタ用コネクタ（未使用） CN13 ENCODER エンコーダ用コネクタ

CN7 I/O POWER I/O 用電源コネクタ

注意：ロボットコントローラのコネクタは、ビス止めまたはリング止めのロック機構

になっています。コネクタは、しっかりとロックしてください。ロックしない

と接触不良を起こし、エラーが発生する原因になります。

また、ロボットコントローラの電源スイッチを入れたまま電源コネクタ、モー

タコネクタを脱着すると、ロボットコントローラの内部回路が破損するおそれ

があります。電源スイッチを切ってからコネクタの脱着を行なってください。
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    第第第第3333章章章章    ロボット本体の仕様ロボット本体の仕様ロボット本体の仕様ロボット本体の仕様

3.1 HM-D/HS-D シリーズ

[ 1 ] 仕様

HM-D/HS-Dシリーズロボット本体の仕様を、下表に示します。

HM-D/HS-Dシリーズロボット本体の仕様

項目 仕様

セット型式（注1） HS(S)-4055*D HM(S)-4070*D HM-4085*D

本体型式 HS(S)-4055*DM HM(S)-4070*DM HM-4085*DM

アーム全長

250(J1:第1軸アーム）＋

300（J2:第2軸アーム）

＝550mm

350(J1:第1軸アーム）＋

350（J2:第2軸アーム）

＝700mm

425(J1:第1軸アーム)＋

425（J2:第2軸アーム）

＝850mm

上下ストローク Z(第3軸)（*） *＝1：100mm 2：200mm 3：300mm *＝2：200mm 3：300mm

手首回転角度 T（第4軸）：540°

動作角度およびストローク J1（第1軸）：±165° J2（第2軸）：±138° Z（第3軸）：200mm   T（第4軸）：±270°

軸組合わせ J1（第1軸）＋J2（第2軸）＋Z（第3軸）＋T（第4軸）

最大可搬質量 10kg

アーム先端 7,900mm/s（6,000mm/s） 9,700mm/s（7,350mm/s） 11,000mm/s（8,000mm/s）合成最大速度

（注2） ZおよびT Z（第3軸）：2,260mm/s（2,000mm/s）  T（第4軸）：930°/s（709°/s）

位置繰返し精度（注3）
アーム先端：0.025mm

Z（第3軸）：±0.025mm

アーム先端：0.030mm

Z（第3軸）：±0.025mm

最大圧入力 98N（1秒間以下）

T軸最大許容慣性モーメント 0.078kgm2 MAX (可搬質量10kg時)

位置検出方式 簡易型アブソリュートエンコーダ

駆動モータ 全軸ACサーボモータ＋重力エアバランスシリンダ，Z（第3軸）ブレーキ付

常用圧力 0.05～0.35MPaエアー源

(重力バランス用) 許容最大圧力 0.59MPa

質　量 約50kg 約55kg 約60kg

注1：セット型式はロボットメカ本体・ロボットコントローラ等を含む一式の型式です。

型式中の「*」はZ軸ストロークを表し、1＝100mm、2＝200mm、3＝300mmを表します。

型式中の（S）は、天吊り仕様を表します。

注2：かっこ内は最適可搬質量設定機能モードOFF時の値。

注3：位置繰り返し精度は周囲温度一定時の精度です。
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[ 2 ] 外形寸法と動作範囲

HM-D/HS-Dシリーズロボットの外形寸法とフランジ中心の動作範囲を、下図と次

ページ図に示します。

床置きタイプの外形寸法と動作範囲

HM-D/HS-Dシリーズ（床置きタイプ）

注：100mmストロークの HM-40851Dはありません 。

型式 L1 L2 R r

HS-4055*D 250 300 550 203

HM-4070*D 350 350 700 251

HM-4085*D 425 425 850 304.5

仕様 H S

Z軸ｽﾄﾛｰｸ　100mm 730 100

Z軸ｽﾄﾛｰｸ　200mm 830 200

Z軸ｽﾄﾛｰｸ　300mm 930 300

276゜
330゜

最小半径

最大半径

285

R

動作範囲

前



HMS-D/HSS-Dシリーズ（天吊りタイプ）

HMS-D/HSS-D 型ロボットでは図中に示すようにあらかじめ動作禁止領域を設定してあります。

この領域内での作業はできませんので注意してください。

仕
Z軸ｽﾄﾛｰ
Z軸ｽﾄﾛｰ
Z軸ｽﾄﾛｰ

型
HSS-
HMS-
↑
A

12

天吊りタイプの外形寸法と可動範囲

様 H S
ｸ 100mm 388 100
ｸ 200mm 288 200
ｸ 300mm 188 300

式 L1 L2 R r X1 Y1 X2 Y2
4055*D 250 300 550 203 -61 236 -398 -266
4070*D 350 350 700 251 -120 236 -398 -266
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[ 3 ] ロボットの位置決め時間

HM-D/HS-Dシリーズロボットの位置決め時間

1.サイクルタイムの算出に使う位置決め時間のグラフを、次ページからの図に

示します。

2.位置決め時間は、ロボットの動作開始から目標点に達するまでに要する時間

を示します。

3.ロボットを位置決め目標点に向かって動作させると目標到達点を越えたあ

と、下図のように振動が減衰し目標点に位置決めされます。この振動減衰時

間はグラフに考慮されていません。

注意 ① 振動減衰時間は、ハンド等の重量に依存します。オーバーシュートや振動減衰

時間が特に問題となるようなロボットの使い方をする場合は、事前に十分テス

トを行ない確認をしてください。

　　 ② ロボットの残留振動がおさまる前に加速を開始した場合、過電流エラー

（ERROR6120番台『1桁目は軸番号を示す』）が表示されることがあります。こ

の場合には次のいずれかの処置を行なってください。

•  直前の動作の減速度をDECELコマンドで落とし、残留振動を小さくする。

•  残留振動がおさまるまでDELAYコマンドで待つ。

•  ACCELコマンドで加速度を落とす。

　　 ③ 負荷設定値はハンド質量・ワーク質量を十分確認のうえ最適な設定値で運転し

てください。設定値が不適切ですと、ロボットの故障原因となる場合がありま

す。

　　 ④ 位置決め時間のグラフにおいて、Z軸ストローク300mmの場合は上昇端付近で表

しています。下降端付近の場合、J1･J2軸での水平移動時間が長くなります。

（23ページ参照）

オ
ー
バ
ー
シ
ュ
ー
ト

振動減衰時間
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（1）HM/HMS-4070＊Dの位置決め時間

J1軸（MV動作）

J2軸（MV動作）



第３章 ロボット本体の仕様

15

Z軸（MV動作）

T軸（MV動作）



16

全軸合計（MVS動作）
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（2）HM-4085＊Dの位置決め時間

J1軸（MV動作）

J2軸（MV動作）
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Z軸（MV動作）

T軸（MV動作）
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全軸合計（MVS動作）
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（3）HS/HSS-4055＊Dの位置決め時間

J1軸（MV動作）

J2軸（MV動作）
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Z軸（MV動作）

T軸（MV動作）
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全軸合計（MVS動作）
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[ 4 ] 位置決め速度設定時の注意

■■■■    HM-40703D/HS-40553DHM-40703D/HS-40553DHM-40703D/HS-40553DHM-40703D/HS-40553D

(1)ロボットを高速で水平移動させたい場合は、できるだけZ軸を上昇端付近と

なるようにティーチングを行なってください。

(2)Z軸下降端付近での位置決めをより安定させるためにロボットがPTP動作

(補間方法P）で移動する場合に限り、J1軸とJ2軸のみ下図に示すように自

動的にZ軸座標位置により最高速度制限をしています。

従って、14ページと20ページに示すJ1軸、J2軸の位置決め時間は下図の最

高速度制限値によって長くなります。

　たとえば、HM-40703D型ロボットで、

　　　　　　動作開始位置のZ軸座標　183mm

　　　　　　動作終了位置のZ軸座標　113mm

　の場合、SP100で運転するときの最高速度制限値は

　　　　　　Z軸座標　183mm　のとき　82

　　　　　　Z軸座標　113mm　のとき　40

　となり、このとき最高速度は、値の小さい方（最下降端時）の40となります。

（次ページへつづく）

× 100（秒）
［14ページ図と 20ページ図の移動時間（秒）］

最高速度制限値
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(3)自動速度制限機能により、自動運転時のサイクルタイムが遅くなる場合が

ありますが、プログラムの工夫により、サイクルタイムを早くすることが

できます。

プログラム例 図 Aのように P1から P2にピックアンドプレース動作をす

るプログラムを図 Bに示します。（HM型の場合）

プログラム例1を自動運転させた

水平移動のとき自動速度制限が働

サイクルタイムを早くしたい場合

くしてください。プログラム例を

プログラム例1をプログラム例2の

（例2ではZ＝218mm）にしますと

で、プログラム例1よりプログラ

（例では約0.3秒の短縮）

図

図

PROGRAM PRO1
SPEED 75
DEPART P, 30.0
APPROACH P, ( 330.0, 30.00, 118.0, 0.0,0 ), 30.0
MOVE P,( 330.0, 30.00, 118.0, 0.0, 0 )
DELAY 1000
DEPART P, 30.0
APPROACH P, ( 110.0, 240.0, 118.0, 0.0, 0 ), 30.0
MOVE P, ( 110.0, 240.0, 118.0, 0.0, 0 )
DELAY 1000
END

図 B プログラム例 1
場合はZ軸上昇端がZ＝148mmとなりますので、

きますので、サイクルタイムが遅くなります。

には図A'のように、Z軸の上昇・下降量を大き

図B'に示します。
PROGRAM PRO2
SPEED 75
DEPART P, 96.0
APPROACH P, ( 330.0, 30.00, 118.0, 0.0, 0 ), 96.0
MOVE P, ( 330.0, 30.00, 118.0, 0.0, 0 )
DELAY 1000
DEPART P, 100.0
APPROACH P, ( 110.0, 240.0, 118.0, 0.0, 0 ), 100.0
MOVE P, ( 110.0, 240.0, 118.0, 0.0, 0 )
DELAY 1000
END

図 B' プログラム例 2
A プログラム例1の動作軌跡
A' プログラム例 2の動作軌跡
ように変更

、水平移動のと

ム例2の方がサ
し、Z軸の上昇端をZ＝213mm以上

き自動速度制限が働きませんの

イクルタイムが早くなります。
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■■■■HM-4085HM-4085HM-4085HM-4085＊＊＊＊DDDD

(1)ロボットを高速で水平移動させたい場合は、できるだけZ軸を上昇端付近と

なるようにティーチングを行なってください。

(2)Z軸下降端付近での位置決めをより安定させるためにロボットがPTP動作

(MV,MVP,DRV,APR）で移動する場合に限り、J1軸とJ2軸のみ下図に示すよう

に自動的にZ軸座標位置により最高速度制限をしています。

従って、17ページに示すJ1軸、J2軸の位置決め時間は下図の最高速度制限

値によって長くなります。

　たとえば、HM-40853D型ロボットで、

　　　　　　動作開始位置のZ軸座標　292mm

　　　　　　動作終了位置のZ軸座標　192mm

　の場合、SP100で運転するときの最高速度制限値は

　　　　　　Z軸座標　292mm　のとき　89

　　　　　　Z軸座標　192mm　のとき　54

　となり、このとき最高速度は、値の小さい方（最下降端時）の54となります。

× 100（秒）
［17ページ図の移動時間（秒）］

最高速度制限値



[ 5 ] エア配管､信号配線

HM-D/HS-Dシリーズは、エアチャック用エア配線4本とハンド制御信号12ライン

×2系統をロボット本体内に備えています。

天吊りタイプは配列は同じでも天地逆です。

注1：ハンド制御信号用コネクタCN21（　 矢視側）、CN20（　 矢視側）は同じピン番号間が接続されています。

ピン番号1～12とピン番号13～24の2系統に別れています。許容電流は1ラインあたり1Aです。

注2：ハ

1

2

注意：ハンド制御信号はノイズ等の影響による誤動作を防ぐため、１つの系統の中に入力信号と出力信

号を混在させないようにしてください。
2

ンド制御信号用コネクタCN20、CN21には付属のコ
エア配管の種類 径 色 最大使用圧力

エアチャック用(4 本) φ6 青･赤･緑･黄

Z 軸バランス用 φ6 黒
0.59MPa
ネクタセットをお使いください。
ロボット本体内のエア配管、信号配線

コネクタセット品番 品番 型式と品名 外観図
410877-0170
(CN20 用)

SRCN6A25-24S(丸形コネクタ)
 (日本航空電子工業製)

410877-0150
(CN21 用)

410877-0160
(CN21 用)

XM2A-2501(D-sub プラグ)
 (OMRON 製)
XM2S-2511(フード)
 (OMRON 製)
6
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3.2 HC-D シリーズ

[ 1 ] 仕様

HC-Dシリーズロボット本体の仕様を、下表に示します。

HC-Dシリーズロボット本体の仕様

セット型式（注 1） HC-4545*D HC-4245*D HC-4555*D HC-4255*D

本体型式 HC-4545*DM HC-4245*DM HC-4555*DM HC-4255*DM

アーム全長 225(J1:第1アーム)＋225(J2:第2アーム)＝450mm 225(J1:第1アーム)＋325(J2:第2アーム)＝550mm

上下ストローク（*） 1：150mm，2：250mm

手首回転角度 ±360°

動作角度及びストローク J1：±155°，J2：±138°，Z：150mm（250mm），T：±360°

軸組合わせ J1＋J2＋Z＋T

最大可搬質量 5kg

合成最大速度
アーム先端:4,750mm/s

(Z：1,360mm，T:803°/s)
アーム先端:4,750mm/s

(Z：1,360mm，T:1687°/s)
アーム先端:6,150mm/s

(Z：1,360mm，T:803°/s)
アーム先端:6,150mm/s

(Z：1,360mm，T:1687°/s)

位置繰返し精度（注2） アーム先端（手首精度含む）；±0.025mm、Z；±0.025mm

最大圧入力 98N〔10 秒間以下〕

最大許容慣性

モーメント
0.044kgm2

〔可搬質量 5kg 時〕
0.025kgm2

〔可搬質量 5kg 時〕
0.044kgm2

〔可搬質量 5kg 時〕
0.025kgm2

〔可搬質量 5kg 時〕

位置検出方式 簡易型アブソリュートエンコーダー

駆動モータ、ブレーキ 全軸 AC サーボモータ＋重力エアーバランスシリンダ、Z 軸モータブレーキ

ユーザ用エアー配管 6 系統（φ4）、電磁弁（2 ポジション、ダブルソレノイド）3 個内蔵

ユーザ用信号線 10 芯（近接センサー等の信号用）

キャリブレーション

最大移動量
アーム先端 0.6mm、
手首回転 0.08°

アーム先端 0.6mm、
手首回転 0.16°

アーム先端 0.7mm、
手首回転 0.08°

アーム先端 0.7mm、
手首回転 0.16°

常用圧力 重力バランス用：0.05～0.35MPa、バルブ用：0.1～0.59MPa
エアー源

許容最大圧力 0.59MPa

質量 約 35kg 約 38kg

注1： セット型式は、ロボット本体、コントローラ１式の型式です。

注2： 位置繰返し精度は、周囲温度一定時の精度です。



[ 2 ] 外形寸法と動作範囲

HC-Dシリーズロボットの外形寸法と動作範囲を下図に示します。ロボットのベ

ース取付方法については設置・保守ガイド「1.2 ロボット本体の設置方法、■

HC-Dシリーズ、[ 2 ] ロボット本体の設置」をご参照ください。

HC

HC

Z軸

Z軸
HC-Dシリーズの外形寸法と動作範囲

型式 L1 L2 R r

-4*45*D 225 225 450 161.3

-4*55*D 225 325 550 218.1

仕様 H1 H2 H3 S

ストローク150mm 699 111 126 150

ストローク250mm 799 211 26 250
28
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[ 3 ] ロボットの位置決め時間

HC-Dシリーズロボットの位置決め時間

1. サイクルタイムの算出に使う位置決め時間のグラフを次ページからの図に

示します。

2. 位置決め時間は、ロボットの動作開始から目標点に達するまでに要する時

間を示します。

3. ロボットを位置決め目標点に向かって動作させると目標到達点を越えたあ

と、下図のように振動が減衰し目標点に位置決めされます。この振動減衰

時間はグラフに考慮されていません。

注意 ① 振動減衰時間は、ハンド等の重量に依存します。オーバーシュートや振動減

衰時間が特に問題となるようなロボットの使い方をする場合は、事前に十分

テストを行ない確認をしてください。

　　 ② ロボットの残留振動がおさまる前に加速を開始した場合、過電流エラー

（ERROR6120番台『1桁目は軸番号を示す』）が表示されることがあります。こ

の場合には次のいずれかの処置を行なってください。

•  直前の動作の減速度をDECELコマンドで落とし、残留振動を小さくする。

•  残留振動がおさまるまでDELAYコマンドで待つ。

•  ACCELコマンドで加速度を落とす。

　　 ③ 負荷設定値はハンド質量・ワーク質量を十分確認のうえ最適な設定値で運転

してください。設定値が不適切ですと、ロボットの故障原因となる場合があ

ります。

　 　④ 位置決め時間のグラフにおいて、Z軸ストローク250mmの場合は上昇端付近で

表わしています。下降端付近の場合、J1･J2軸での水平移動時間が長くなりま

す。（36ページ参照）

　　 ⑤ T軸のみ位置決め時間のグラフはロボット仕様により異なります。

HC-4545*Dの場合は31ページ上図

HC-4245*Dの場合は31ページ下図

HC-4555*Dの場合は34ページ上図

HC-4255*Dの場合は34ページ下図

振動減衰時間
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（1）HC-4*45*Dの位置決め時間

J1、J2軸の動作（MV動作）

Z軸（MV動作）
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T軸（MV動作）

T軸(MV動作)
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全軸合計（MVS動作）
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（2）HC-4*55*Dの位置決め時間

J1、J2軸の動作（MV動作）

Z軸（MV動作）
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T軸（MV動作）

T軸（MV動作）
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全軸合計（MVS動作）



36

[ 4 ] 位置決め速度設定時の注意

■■■■HC-DHC-DHC-DHC-DシリーズシリーズシリーズシリーズZZZZ軸ストローク軸ストローク軸ストローク軸ストローク250mm250mm250mm250mm

(1)ロボットを高速で水平移動させたい場合は、できるだけZ軸を上昇端付近と

なるようにティーチングを行なってください。

(2)Z軸下降端付近での位置決めをより安定させるためにロボットがPTP動作

(MV,MVP,DRV,APR）で移動する場合に限り、J1軸とJ2軸のみ下図に示すよう

に自動的にZ軸座標位置により最高速度制限をしています。

従って、30ページ上図に示すJ1軸、J2軸の位置決め時間は下の最高速度制

限値によって長くなります。

　たとえば、

　　　　　　動作開始位置のZ軸座標　66mm

　　　　　　動作終了位置のZ軸座標　26mm

　の場合、SP100で運転するときの最高速度制限値は

　　　　　　Z軸座標　66mm　のとき　91

　　　　　　Z軸座標　26mm　のとき　85

　となり、このとき最高速度は、値の小さい方（最下降端時）の40となります。

× 100（秒）
［30ページ上図の移動時間（秒）］

最高速度制限値
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[ 5 ] エア配管、信号配線

HC-Dシリーズは、エアチャック用エア配管６本と信号配線10本および電磁弁３

個をロボット本体内に備えています。

この電磁弁は、CN20のピン番号11～17とコントローラのCN4のバルブ出力を接続

すればロボットコントローラで使用することもできます。

注1：A矢視図のCN21のピン番号1～10と、B矢視図のCN20のピン

許容電流は１ラインあたり1Aです。

注2：ハンド制御信号用コネクタ①、②には付属のコネクタセッ

①（A矢視図側）…プラグ（品番410877-0180）

②（B矢視図側）…丸形コネクタ（品番410877-0170）

ロボット本体内のエアー配

注意： ハンド制御信号線を微弱電流

い。

（

エアー配管継手 バルブ信号

ソレノイド
給気 排気

電磁弁

No. A B

1A 1B 1 ON OFF

1B 1A 1 OFF ON

2A 2B 2 ON OFF

2B 2A 2 OFF ON

3A 3B 3 ON OFF

3B 3A 3 OFF ON
コントローラIOユニットがNPN(ソース入力･シンク出力)タイプ

ピン番号 名　称
11 +24V(ソレノイド1･2･3用)
12 ソレノイド1A(電磁弁1)
13 ソレノイド1B(電磁弁1)
14 ソレノイド2A(電磁弁2)
15 ソレノイド2B(電磁弁2)
16 ソレノイド3A(電磁弁3)
17 ソレノイド3B(電磁弁3)
番号1～10

ト（4108

管と信号

（10mA以
バルブ記号と給排状態
1A,1Bは配管継手記号示す）
コントローラIOユニットがPNP(シンク入力･ソース出力)タイプ

ピン番号 名　称
11 OV(ソレノイド1･2･3用)
12 ソレノイド1A(電磁弁1)
13 ソレノイド1B(電磁弁1)
14 ソレノイド2A(電磁弁2)
15 ソレノイド2B(電磁弁2)
16 ソレノイド3A(電磁弁3)
17 ソレノイド3B(電磁弁3)
は同じピン番号間が接続されています。

89-0030）をお使いください。

配線

下）の信号線として使用しないでくださ
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3.3 ロボットハンド設計上の注意点

ロボットのハンドを設計するときは、以下の(1)～(3)の項目を満足するように

設計してください。満足しない場合は、故障発生の原因になります。

注意： ロボットハンド設計上の注意点を守らないと、ロボット本体の各締結部に

ゆるみ、ガタが発生し、位置ズレを起こしたり、ロボットのメカ部品およ

びロボットコントローラが破損する危険があります。

(1) ハンド質量

ハンド・ツール（ワークも含む）の総質量の最大値が、ロボットの最大可搬質

量以下になるように設計してください。ハンド・ツールに使う配線、配管材な

ども総質量に含めることを忘れないでください。

注：最大可搬質量とは、お客様が設定する先端負荷質量の値です。

(2) ハンド重心位置

ハンド・ツール（ワークも含む）の重心位置が、HM-D/HS-Dシリーズは下図、HC-D

シリーズは次ページ図に示す範囲になるように設計してください。

■HM-D/HS-Dシリーズ

ハンド重心位置の許

ハンド・ツール総質量最大値

(ワーク重量を含む)
　≦　　最大可搬質量
ハンド重心位置

負荷(kg) I(mm) S(mm)

1 300 100

2 300  70

3 200  70

4 150  60

5 120  50

6 100  50

7  80  50

8  60  40

9  60  40

10  60  40
容範囲
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■HC-Dシリーズ

ハンド重心位置の許容

(3) T軸回り慣性モーメント

ハンド・ツール（ワークも含む）の

最大許容慣性モーメント以下になる

ハンド・ツールのT軸回り慣性モーメ

モーメント計算式を参考にしてくだ

ハンド・ツール T軸回り慣性

モーメント(ワーク重量を含む
ハンド重心位置　　　　　(単位：kg･m2)

(最大許容慣性モーメント)ｍ
HC-4545

HC-4555

HC-4245

HC-4255

1kg 100mm 0.010 0.008

2kg 100mm 0.021 0.013

3kg  70mm 0.028 0.015

4kg  50mm 0.031 0.020

5kg  50mm 0.044 0.025
範囲

T軸回り慣性モーメントが、ロボットのT軸

ように設計してください。

ントを求めるときには、次ページ表の慣性

さい。

)
　≦　　最大許容慣性モーメント
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慣性モーメント計算式

1.円柱(1) 4.球

2.円柱(2) 5.重心位置が回転軸上にない

3.直方体

〈単位〉

　　　Ｉ: 慣性モーメント〔kgm2〕

　　　ｍ: 質量〔kg〕

　　　ｒ: 半径〔m〕

a,b,c,　: 長さ〔m〕

ハンドのＴ軸回り慣性モーメント計算例
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    第第第第4444章章章章    ロボットコントローラの仕様ロボットコントローラの仕様ロボットコントローラの仕様ロボットコントローラの仕様

4.1 仕様

H*-Dシリーズロボットコントローラの仕様を下表に示します。

H*-Dシリーズロボットコントローラの仕様

項    目 仕    様

適用ロボット 中・小型水平多関節型（HM/HS-D） コンパクト水平多関節型（HC-D）

型  式 RC5-H4A RC5-HC4A

制御方式 PTP、CP3次元直線、3次元円弧

制御軸数 最大4軸同時

駆動方式 全軸オールディジタルACサーボ

メモリ容量 1.25MB（5000ステップ、13000ポイント相当）

使用言語 デンソーロボット言語（SLIM準拠）

教示プログラム分割数 255

教示方式 1）リモートティーチング　　2）数値入力(MDI）　3）ダイレクトティーチング

入力信号 ユーザ開放20点（シーケンサ12、ハンド入力8）＋システム固定36点外部信号

（I/O） 出力信号 ユーザ開放32点（シーケンサ24、ハンド出力8）＋システム固定33点

外部通信 RS-232C：1回線  イーサネット：1回線（オプション）

タイマ機能 0.02～10sec（1/60secきざみ）

自己診断機能 オーバーラン・サーボ異常・メモリ異常・入力ミス　など

エラー表示
・外部I/O出力/オペレーティングパネル・ミニペンダント（オプション）に
　エラーコードを表示
・ティーチングペンダント（オプション）に日本語で表示

電  源
３相　AC200V-15%～AC230V+10%、50/60Hz、2.0kVA
単相　AC230V-10%～AC230V+10%、50/60Hz、2.0kVA

環境条件（動作時） 温度0～40℃、湿度90%RH以下（結露なきこと）

保護等級 IP20

本体間ケーブル 3m、6m（選択）

I/Oケーブル 8m、15m（オプション）ケーブル

電源ケーブル 5m

質  量 約16kg（付属ケーブル除く）

注意

・フィンに触れないでください。やけどの恐れがあります。

・指や棒などを入れないでください。ケガのおそれがあります。

・保守点検等でフタを開けコントローラ内部に触れる場合は、電源スイッチを切り、電源ケーブルをはず

して3分以上経過してから実施してください。感電の恐れがあります。

・コントローラの電源投入中はコネクタの脱着をしないでください。感電及び故障の原因になります。

設置上の注意事項

・コントローラは防塵、防滴、防爆構造にはなっていません。

・設置の前には取扱説明書を必ずお読みください。

・コントローラの上には物を乗せないでください。
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4.2 外形寸法

H*-Dシリーズロボットコントローラの外形寸法を下図に示します。

H*-Dシリーズロボットコントローラの外形寸法

ネームプレート

（シリアル No.）
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4.3 コントローラ設定表

次ページに示すコントローラ設定表が、コントローラの上に貼り付けられてい

ます。コントローラ設定表には、ロボット出荷時のパラメータ値、メモリバッ

クアップ電池およびエンコーダバックアップ電池の次回交換日が明示されてい

ます。

・パラメータ(次ページ表中①)

パラメータ内容は標準値より変更された箇所のみ、値が記入されます。

空欄は、標準値が設定されています。

パラメータの詳細は、設置・保守ガイド「第2章 ロボットの仕様変更」を参

照してください。

・メインソフトVer.(次ページ表中②)

コントローラのメインソフトのバージョンが記入されています。

・サブソフトVer.(次ページ表中③)

制御ソフトウェアのバージョンが記入されています。

・電池交換日(次ページ表中④)

電池交換日欄には次回の交換年月が記入されています。

・ SER No.(次ページ表中⑤)

ロボットのシリアルナンバーが記入されています。

・ TYPE(次ページ表中⑥)

ロボットのセット型式が記入されています。

セット型式の見かたの例を以下に示します。

水平多関節型

HM　-4 0 70  2 D/J

言語

J：日本語　E：英語

Z軸ストローク

1：100mm　2：200mm　3：300mm

　リーチ
45：450mm　70：700mm

55：550mm　85：850mm

　最大可搬質量
0：10kg
5：5kg
2：2kg（T軸高速仕様HCのみ）

　軸数(4軸)

　HM ：中型水平多関節型（床置き設置）

　HMS：中型水平多関節型（天吊り設置）

　HS ：小型水平多関節型（床置き設置）

　HSS：小型水平多関節型（天吊り設置）

　HC ：コンパクト水平多関節型
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コントローラ設定表

注記　1.標準値から変更された個所のみ値を示します。空欄のものは標準値が設定されています。

　　　2.パラメータ値を変更した場合は、必ず下表の値の書き直し、または記入をしてください。

Note1.Only the different value from the defaults of the SETPRM are written. The blank means default.

2.Write the new values on this list when you modify the SETPRM values.

① １ パラメータ/PARAMETER ２ サブアッセンブリ/SUBASSEMBLY

パラメータ
PARAMETER

値
VALUE

名　　称
BOARD

型　式
BOARD TYPE

備　　考
REMARKS

1 メインボード RP227

2 MAIN BOARD

3 I/Oボード RP228,229

4 I/O BOARD

5 電源ボード RP214A,B

6 POWER SUPPLY BOARD

7 ハーネスボード RP231

正方向

ソフト

リミット

PLIM

8 HARNESS BOARD

1 NFボード RP235A

2 NF BOARD

3 コンパクトABSボード RP240A

4 C-ABS BOARD

5 ブレーキリレーボード RP242

6 BRAKE RELAY BOARD

7 回生抵抗ボード RP243

負方向

ソフト

リミット

NLIM

8 RESISTOR BOARD

1 IPMボード(L) RP232

2 IPM BOARD(L)

3 IPMボード(M) RP232

4 IPM BOARD(M)

5 IPMボード(S) RP232

6 IPM BOARD(S)

7 IPMボード(SS) RP232

RANG

8 IPM BOARD(SS)

I/Oモード 拡張ボード1
I/O MODE EXTENSION BOARD1

拡張ボード2

② メインソフト Ver. EXTENSION BOARD2

MAIN SOFTWARE Ver. 拡張ボード3

EXTENSION BOARD3

③ サブソフト Ver. メモリーボード RP234
SUB SOFTWARE Ver. MEMORY BOARD

FD

④ 電池交換日

BATTERY REPLACEMENT DATE

３ その他の変更点/OTHER MODIFICATIONS

⑤ SERIAL №

⑥ TYPE
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    第第第第5555章章章章    保証保証保証保証

デンソーロボットは厳重な品質管理のもとに製造されています。万一、故障が

生じた場合には、以下の内容で保証します。

保証期間

お買い上げいただきました日から起算して1年間とします。

保証の範囲

保証期間内に、適正な使用のもとに、設計・製造あるいは材料上に起因する故

障が発生した場合には、無償で修理します。

適用除外項目

保証期間内でも、次に該当する場合は、保証の適用から除外します。

（1）貴社または第三者の責任による不適当な修理・改造・移動、およびお取

扱い上の不注意による故障。

（2）部品・油脂など、当社の指定品以外のものを使用したことに起因する故

障。

（3）火災・塩害・地震・風水害、その他の天変地異による事故により発生し

た故障。

（4）粉塵・浸水など、当社の製品仕様外の環境で使われたことによる故障。

（5）ファンフィルタ等、消耗部品の消耗による故障。

（6）この取扱説明書に記載されている給油等の保守点検作業を適切に実施し

なかったことによる故障。

（7）ロボットの修理にかかる費用以外の損害。
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付録　マニュアルパック付録　マニュアルパック付録　マニュアルパック付録　マニュアルパック CDCDCDCD の使い方の使い方の使い方の使い方

--- --- --- --- 電子マニュアルはこんなに便利！電子マニュアルはこんなに便利！電子マニュアルはこんなに便利！電子マニュアルはこんなに便利！ --- --- --- ---

マニュアルパックCDには、デンソーロボットに関する電子マニュアル類が収められています。以下に

示すトップスクリーンで、ロボットシリーズと関連マニュアルを見て、ご覧になりたいマニュアルを選

択するだけで、その電子マニュアルが開きます。

また、電子マニュアルの利点である検索性を更に向上させました。キーワード検索、50音順索引はもと

より、検索範囲を個々のマニュアルから、たとえばロボットシリーズ関連マニュアルやマニュアルパッ

クCDの全マニュアルまで広げることができます。更に、キーワード検索では、複数のキーワードを含

む箇所の検索（AND検索）も可能です。

トップスクリーンの表示方法は「1. 電子マニュアルを使ってみましょう」で、検索方法については「2.
キーワードから検索してみましょう」「3. 50音順索引を使ってみましょう」で説明します。

（以下の説明の中で使用されている画面は、実際の画面と異なる場合があります。）
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印刷物より電子マニュアルのほうが、はるかに使い易いんだ！

省スペース

スピードアップ

省資源
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1. 電子マニュアルを使ってみましょう   

(1) マニュアルパックCDをパソコンにセット

します。

左のトップスクリーンが表示されます。

(2) 日本語版マニュアルか英語版マニュアル

を選択します。（ここでは、日本語版マニ

ュアル を選択します。）

マニュアルパックCDの電子マニュアル類は、以前のNetwoRC CDと同様にPDFファイルです。PDFフ
ァイルを参照するには、Acrobat Reader 4.0以上がインストールされている必要があります。パソコン

にAcrobat Reader 4.0以上がインストールされていない場合は、以下の方法でインストールしてくださ

い。

1) Windowsの「マイコンピュータ」をダブルク

リックして開きます。

2) マニュアルパックCDの入っているドライブ

を選択し、「ファイル」メニューから「開く」

を選択します。

3) マニュアルパックCDの構成画面（左画面）

が開きますので、Adobeフォルダ内の「Adobe
Acrobat Readerのインストール」をクリック

して、インストールしてください。

この構成画面で  をダブルクリックする

と、(1)のトップスクリーンが表示されます。

(3) Owner's Manualsをダブルクリックしま

す。
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(4) V*-D/-Eをダブルクリックして、6軸ロボ

ットシリーズを表示してみましょう。

(5) 参照したいロボットシリーズをクリック

します。

ここではVM-Dをクリックしてみましょ

う。

関連マニュアルが右側のウィンドウに表

示されます。

(6) 参照したいマニュアルをクリックします。

ここでは「操作ガイド」をクリックしてみ

ましょう。
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操作ガイドが開きます。

マニュアルはpdfファイルです。いままでの電

子マニュアルと同様、「しおり」、「目次」、

「索引」、（プログラミングマニュアルの場合

「コマンド一覧」）が使用できます。

�「しおり」

ツールバーの  をクリックすると、し

おりが表示されます。

しおりから、参照したい箇所を選んでクリ

ックすると、該当ページが開きます。

�「目次」

「しおり」から「目次」をクリックすると、

目次ページが表示されます。

目次ページで、参照したいページにポイン

タをあて（指マークが現れる箇所が有効）、

クリックすると、そのページが開きます。



付録 マニュアルパック CDの使い方

51

�「索引」

「しおり」から「索引」をクリックすると、

索引ページが表示されます。

索引ページで、参照したいページにポイン

タをあて（指マークが現れる箇所が有効）、

クリックすると、そのページが開きます。

�「コマンド一覧」

この一覧はプログラミングマニュアルに

掲載されています。

「しおり」から「アルファベット順コマン

ド一覧」または「機能別コマンド一覧」を

クリックすると、一覧が表示されます。

参照したいコマンドのページにポインタ

をあて（指マークが現れる箇所が有効）、

クリックすると、そのページが開きます。
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2. キーワードから検索してみましょう   

以前の電子マニュアルでの検索は、個々のマニュアル内だけでした。新しいマニュアルパックCDでは、

検索範囲を選択できます。たとえば、「選択したロボットシリーズの関連マニュアル類での検索」、「6
軸ロボットに関連する全てのマニュアル類での検索」、「マニュアルパックCDに収められている全て

のマニュアル類での検索」、というように、用途に応じて検索範囲を指定できます。

(1) [キーワード]をクリックして選択しておき

ます。

(2) 検索範囲を選択します。

「選択したロボットシリーズの関連マニュ

アル類での検索」であれば、たとえば、

VM-Dをクリックします。

「6軸ロボットに関連する全てのマニュア

ル類での検索」であれば、たとえば、V*-
D/-Eをクリックします。

「マニュアルパックCDに収められている

全てのマニュアル類での検索」であれば、

Owner's Manualsをクリックします。

ここでは、Owner's Manualsをクリックし

ておきましょう。
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(3) 検索したい用語を入力します。ここでは、

「ティーチングペンダント」と入力してみ

ましょう。

複数の用語を検索（AND検索）する
場合、たとえば、「ティーチング
ペンダント」と「接続」の両方を
含む箇所を検索したい場合は、半
角スペースで区切って入力しま
す。

ワイルドカードを使用できます。
たとえば、「*ペンダント」のよう
に半角アスタリスクを含む文字列
を入力すると、ミニペンダントと
ティーチングペンダントの両方が
検索されます。

(4) [検索]ボタンをクリックするか、[Enter]
キーを押します。

検索結果、それを含む項番のタイトル、ペ

ージ、ファイル名が表示されます。

検索結果が入りきらない場合は、セ
パレータバーをクリックすると検
索画面のみに切り換わります。（セ
パレータバーをドラッグして検索
画面を希望のサイズにすることも
できます。）

再度セパレータバーをクリックす
ると、元の画面に戻ります。

また、ウィンドウ右端のスクロール
バーを使って、検索画面を上下にス
クロールもできます。

(5) 参照したい箇所を選択し[開く]ボタンをク

リックするか、反転している行をダブルク

リックします。

スクロール
バー

セパレータバー

セパレータバーを
クリック
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指定したページが開きます。
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3. 50 音順索引を使ってみましょう   

以前の電子マニュアルでの索引は、個々のマニュアルの最後に添付され、そのマニュアル内での用語の

索引でした。新しいマニュアルパックCDでは、キーワード検索と同様に範囲を選択できます。たとえ

ば、「選択したロボットシリーズの関連マニュアル類の索引」、「6軸ロボットに関連する全てのマニ

ュアル類の索引」、「マニュアルパックCDに収められている全てのマニュアル類の索引」、というよ

うに、用途に応じて索引範囲を指定できます。

(1) [50音順索引]をクリックして選択してお

きます。

(2) 索引範囲を選択します。

「選択したロボットシリーズの関連マニュ

アル類の検索」であれば、たとえば、VM-D
をクリックします。

「6軸ロボットに関連する全てのマニュア

ル類の検索」であれば、たとえば、V*-D/-E
をクリックします。

「マニュアルパックCDに収められている

全てのマニュアル類の検索」であれば、

Owner's Manualsをクリックします。

ここでは、Owner's Manualsをクリックし

ておきましょう。
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(3) 索引の参照したいところを、「１文字」入

力します。ここでは、「て」と入力してみ

ましょう。

参照したい索引の中で、検索も可
能です。たとえば、「て」の索引
の中で、更に「接続」を含む文字
列を参照するには、「て」と「接
続」を半角スペースで区切って入
力します。この例では、「ティー
チングペンダントの接続」の参照
ページが表示されます。

(4) [検索]ボタンをクリックします。

指定された索引箇所、それを含む項番のタ

イトル、ページ、ファイル名が表示されま

す。

検索結果が入りきらない場合は、
セパレータバーをクリックすると
検索画面のみに切り換わります。
（セパレータバーをドラッグして
検索画面を希望のサイズにするこ
ともできます。）

再度セパレータバーをクリックす
ると、元の画面に戻ります。

また、ウィンドウ右端のスクロー
ルバーを使って、検索画面を上下
にスクロールもできます。

(5) 参照したい箇所を選択し[開く]ボタンをク

リックするか、反転している行をダブルク

リックします。

スクロール
バー

セパレータバー

セパレータバーを
クリック
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索引で探した、参照したい用語を含むペー

ジが開きます。
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し
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て
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ひ
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ほ
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● この取扱説明書の一部または全部を無断で複製・転載することはお断りします。

● この説明書の内容は将来予告なしに変更することがあります。

● 本書の内容については、万全を期して作成いたしましたが、万一ご不審の点や誤り、記載もれなど、お気づきの点が
ありましたら、ご連絡ください。

● 運用した結果の影響については、上項にかかわらず責任を負いかねますのでご了承ください。
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