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Характеристики
екф 

Высокая скорость работы 
Компактная и маневренная 
установка Компактный корпус Различное применение 

■ Ширина всего 369 мм 

■ Может быть установлен 

внутри подъемника робота 
■ Работа с использованием пульта обучения, обработка на 

высокой скорости 

■ Различное применение возможно при видеоизмерении 2D и 3D, 

измерение размеров и р а з д е л е н и е  т и п о в  д е т а л е й .  

■ Высокая скорость позволяет повышать производительность 

На полу В перевернутом 
состоянии 

На стене Под наклоном 

■ Небольшое основание позволяет 
компактно установить робот 

Удобные функции 

■ Более компактная установка 

■ Робот можно установить ближе к 
задней стенке 

■ Кабель может храниться 
внутри стойки робота 

■ Управление периферийным оборудованием при помощи 

контроллера робота 

■ Простая конфигурация системы снижает стоимость 

■ Сборка (вставка, отслеживание, синхронизация), полировка, снятие заусенцев 

Прокладка интеллектуального кабеля 

■ Блок обеспечения безопасности при позиционировании и изменении 

скорости робота. 

■ Сокращает затраты и экономит пространство 
■ Лучшее моделирующее устройство  для предварительного изучения  

● Автономное программирование 

● Изучение расположения робота 

● Время цикла при моделировании 

● Редактор ладдер диаграмм (PLC) 

● Работа, обучение 

■ В руке робота можно установить до 3 соленоидных клапанов 

(максимум 3 клапана) 

■ Дисплей пульта обучения, созданный по заказу покупателя. 

Полое запястье 
Кабели расположены 

внутри руки 

Приближение к станку Ввод в корпус 

Полое запястье Обычное запястье Обычное запястье 

■ DeviceNet (ведущее устройство, ведомое устройство) 

■ EtherNetI/P (ведущее устройство, ведомое устройство) 

■ CC-Link (ведущее устройство, ведомое устройство) 

■ PROFIBUS (ведущее устройство, ведомое устройство) 

■ PROFINET (ведомое устройство) 

DeviceNet и EtherNet/IP – это торговая марка ODVA (Open DeviceNet Vender Association, Inc.). 
CC-Link – это торговая марка CC-Link Partner Association : CLPA. 
PROFIBUS и PROFINET – торговая марка PROFIBUS & PROFINET International. 

Полое запястье 

Предотвращает соприкосновение 
кабеля со станком 

Доступ через 
маленькое окно 

1
8
9
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 Полевая шина Опция 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 
Соленоидный  клапан в руке 

(опция) 

 

 

 Графический интерфейс пользователя Flex-GUI Опция 
 

 Пневмоклапан в руке робота Опция 

 Блок управления роботом (RMU) Опция  Средства автономного моделирования 
Стандарт   FD on Desk Light 

 

 

  

Более надежное 

расположение 

кабеля 

① Предотвращает 
столкновение с 
периферийным 
оборудованием. 

② Позволяет руке 
перемещаться в 
ограниченном 
пространстве 

③ Повышает надежность 
свойств кабеля  при 
обработке на высокой 
скорости. 

Обычное запястье 
свисающие кабели 

    

 Кабель и трубки могут находиться внутри полого запястья 

 
 

 

 

 

 

175mm 

 

 

Пример использования при финишной обработке. 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Направление действия силы 

 

Направление движения 

 Датчик усилия Опция  Встроенный PLC стандарт 
Расчет времени стандартного цикла (вперед и назад)*1 

 

 

300 мм 
 

 

 

 

 

 

25 мм 

0.31сек. 
 

 

 

 

 
 

*1 полезная нагрузка составляет 1 кг. Это значение может изменяться в зависимости от 

программы робота и места установки. 

 Кабельное соединение 
проходит по низу 

 Опция 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

190.5 

 

 Компактное место установки 

  

Максимальная скорость 

Ось MZ07-01 Обычная модель 

J1 450°/s 263°/s 

J2 380°/s 240°/s 

J3 520°/s 300°/s 

J4 550°/s 300°/s 

J5 550°/s 300°/s 

J6 1000°/s 480°/s 

    

 Датчик изображения NV-Pro Опция   Может быть установлен в любом месте  
Максимальная скорость каждой оси является главной 

характеристикой этого класса  

 Контроллер  Корпус робота 

   

 

 



Стандартные 
Характеристик
и 

1[rad]=180/π[°],  1[N・m]=1/9.8[kgf・m] 

*1: Допустимый момент инерции изменяется в зависимости от условий нагрузки на запястье. 

*2: Соответствие JIS B 8432. 

*3: MZ07P-01 и MZ07LP-01 не имеют ось J4. 

(*) Нужен другой корпус 
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95.5±0.1 198 
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4-φ11
 160

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

4-M5 глубина ７ 

（Ｐ．Ｃ．Ｄ．60） 

2-φ5 Ｈ７ Отверстие под проводку 

глубина ７ (так же, как на           

                                        противоположной стороне) 

（Ｐ．Ｃ．Ｄ．60）  

23 

14 

φ23 73 

(диаметр отверстия под проводку) 83 

 

 Основные размеры робота  Размеры запястья 

 

 

 

 

Вывод сигнального кабеля Выход воздуха 
 

 

 

 

10-AWG22 

2-φ4×2.5 
 

 

10-AWG23 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Воздухозаборник 

φ6×4 
AIR1（φ6） 

φ6×4 
AIR（φ6） 

PURGE AIR（φ6） 

CNR010 

 

Вход сигнального кабеля 

 

   

put 

  

Наименование Параметры 

 

Добавочная ось 
Можно добавить одну ось 

(мощность двигателя: до 400W) 

 

Полевая шина 
DeviceNet, Ethernet/IP, PROFIBUS, 

PROFINET, CC-Link 

 

 

Цифровой ввод/вывод 

 

Плата ввода/вывода до  2 по 32 точки/ 32 точки  

8 вводов оптопары и 8 выводов транзистора или 

8 вводов оптопары и 8 выводов контактов реле 

Внешняя память  USB  

Датчик изображения  (*) ＮＶ－Ｐｒｏ 

Блок управления роботом  (*) Категория 4, SIL 3 

Защитный корпус контроллера Эквивалент IP54 Защита от пыли и капель 

 Электропроводка и система труб внутри руки  Опции контроллера 

 

60.5 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2-M4 глубина 8 
 

 

80 25 2×2-M4 глубина 8 
 

 

 

 

 

2×2-M4 глубина 8 
 

10.2 44.9 
 

 

 

 

 

 

 

2×2-M4 глубина 8 
 

 

 

 

 

31 25 
 

 

2×2-M6 глубина 10  

(для 

транспортировочного 

крюка) 

 

 

 

 

 

34 34 

 Сервис 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Вид сзади 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

level view вид справа 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Вид 

спереди 

369 

 

Наименование Параметры 

Управляемые оси 6 осей 

Макс. к-во управляемых осей 7 осей 

Обеспечение безопасности PLd категория-3 

 

Способ обучения 
Обучение / воспроизведение 

Язык робота 

Количество программ 9,999 программ 

 

Объем памяти 
256MB 

(эквивалент 2,560,000 шагов программы) 
 

 

 

Пульт обучения 

 

         Smart  TP  Цветная жидкокристаллическая сенсорная панель 5.7”, кабел: 4 м 

 

Компактный  TP 
Монохромный, 20 символов x 4 строки на 

дисплее, длина кабеля: 4 м 

Общее 3-позиционный выключатель, кнопка аварийной остановки 

Переключатель режимов работы Аварийная остановка, переключатель режимов работы (teach/playback) 

 

Исключительно надежный ввод 
Внешняя аварийная остановка, плавкий предохранитель, 

Внешнее включение, защитная остановка 

Сеть Ethernet 

Устройство внешней памяти Порт USB  

Наружные размеры 369 мм (W)×490 мм (D)×173 мм (H) 

Вес Приблизительно 17 кг 

 

Источник питания 
3-фазный переменный ток 200-230V ±10% 

Однофазный переменный ток 200-230V ±10% 

Потребляемая мощность 0.4KVA 

Защиты от пыли и капель IP20 

Температура окружающей среды 0～40 

Влажность окружающей среды 20～85％(без конденсата) 
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345 
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495（646） （266） 618（806） 
 

 

723（912） 

 

 

MZ07L размеры показаны в (  ) 

Наименование Параметры 

Модель робота MZ07-01 (MZ07P-01) MZ07L-01 (MZ07LP-01) 

Конструкция Шарнирная  

Количество осей 6 (5) 

Приводная система Сервопривод переменного тока 
 

 

 

 

Макс. 

рабочая 

зона 

 

 

 

Рука 

 

J1 Поворот ±2.97 rad (±170°) 

J2 Вперед/назад -2.36～+1.40 rad (-135°～ +80°) 

J3 Вверх/вниз 
-2.37～+4.71rad (-

136°～270°） 

-2.43～+4.71rad (-

139°～270°） 
 

 

Запяс
тье 

J4*3 Вращение 2 ±3.32 rad (±190°) 

J5 Изгиб ±2.09 rad (±120°) 

J6 Вращение 1 ±6.28 rad (±360°) 
 

 

 

 

Макс. 

скорость 

 

 

 

Рука 

 

J1 Поворот 7.85 rad/s (450°/s) 5.24 rad/s (300°/s) 

J2 Вперед/назад 

 
6.63 rad/s (380°/s) 4.89 rad/s (280°/s) 

J3 Вверх/вниз 9.08 rad/s (520°/s) 6.28 rad/s (360°/s) 
 

 

Запяс
тье 

 

J4*3 Вращение 2 9.60 rad/s (550°/s) 

J5 Изгиб 9.60 rad/s(550°/s) 

J6 Вращение 1 17.5 rad/s (1000°/s) 

Макс. нагрузка Запястье 7 кг 

 

Допустимый 

статический 

момент нагрузки 

 

J4*3 Вращение 2 16.6 N・m 

J5 Изгиб 

 
16.6 N・m 

J6 Вращение 1 9.4 N・m 

Максимально 

допустимый 

момент инерции 

J4*3 Вращение 2 0.47 кг・м2 

J5 Изгиб 

 
0.47 кг・м2 

J6 Вращение 1 0.15 кг・м2 

Повторяемость позиционирования *2 ±0.02 мм ±0.03 мм 

Температура окружающей среды 0～45 

Установка Пол / стена / под наклоном / вверх дном 

Вес робота 30 кг 32 кг 

Максимальный предел досягаемости 723 мм 912 мм 

 Размеры контроллера  Основные характеристики контроллера  Размеры робота и рабочая область 

dimensions and Working envelope 

 Основные характеристики робота 

Тип робота   MZ0 

 
        Варианты применения Варианты установки Варианты подключения 

 Мар
киро
вка 

 

Характеристики 

 
Примечания 

 0 Сзади Соединение робота с контролером производится 

сзади робота B Снизу Соединение робота с контр. производится снизу 

 

          Марк. Характеристи
ки 

Примечания 

0 Стандарт J1 рабочая зона ±30° (установке на стене) 

mounting W   Hа стене J1 рабочая зона ±170° (установке на стене) 

         марк. Характеристики 
Соленоидный 
клапан 

Сигнальный 
провод Примечания 

0 Стандарт До  3  10 проводов - 

V Видеодатчик До  2  10 проводов  Сетевой кабель,кабель освещения 

U  Видеодатчик（лазер） До  1  10 проводов Сетевой кабель, освещения,лазер 

F Датчик усилия 

sensor 
До  1  10 проводов   Кабель датчика усилия 6 freedom 

S Добавочная ось До  1  10 проводов   Кабель двигателя и датчика положения 

         Марк. Характеристики Примечания 

(нет) 6 осей станд. рука Макс.предел досягаемости 723 мм 

L   6 осей длинная рука Макс.предел досягаемости 912 мм 

P 5 осей станд. рука Макс.предел досягаемости 723 мм  (не имеет J4) 

LP 5 осей длинная рука Макс.предел досягаемости 912 мм                    (не имеет J4) 

    

      
  

  
  

7□  -01-□□□-CFD-0000 
  

  Типы руки 

   

 



Опции 

*1 Усилие захвата может изменяться в зависимости от давления воздуха (от 0.3 до 0.5 MPa) и длины пальцев.  *2 “TP” обозначает пульт обучения. 

● Все опции поставляются вместе с роботом единым комплектом (сборочный узел). Покупатель может установить его самостоятельно, прочитав инструкцию по установке 

данной опции.  
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Фланец ISO⑦ Если установлен фланец ISO, то 
размер отверстия уменьшается с 
φ23 до φ20 

 

 

2-φ5 H7 глубина 6 

（P.C.D. 31.5） 
 

4-M5 глубина 7 

（P.C.D. 31.5） 
 

 

 

 

φ20* проникновение H7  

(размер отверстия под электропроводку) 7 88 

95 

Зажим запястья ⑥ 
 

 

 

2-φ5 глубина 7 

(P.C.D. 60 сбалансирован) 

4-M5 глубина 7 

(P.C.D. 60 сбалансирован) 
 

 

7-φ4 

(отверстие зажима трубки) 

φ7 7 93 

(отверстие зажима электропроводки) 100 

 

  

  

 
                               Воздуховыпускное отверстие 

 
Вывод сигнала 

 

 

 

10-AWG22 

7-φ4×2.5 

 

Соленоидные клапаны 
10-AWG23 (1 шт/ 2 шт /3 шт) 

 
Выпуск (глушитель) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Воздухоприемник 

φ6×4 
AIR1（φ 

φ6×4 
AIR（φ6 

PURGE 

CNR0 

Ввод сигнала 

 

10  

6） 

） 

AIR（φ6） 

 

 

   

   
 

 Размеры запястья  
Электропроводка и система труб в руке робота 
(если в руке установлен соленоидный клапан) 

 
Red 
mark Опции. Которые можно выбирать 

 

Blue Опции 
mark 

 

 

 

 

Стандартный захват (параллельный захват/три пальца) 
 

 

Зажим провода 

Ф л а н е ц  ISO  

（P.C.D.31.5） CN10A Блок управления роботом 

Входной/выходной разъем Соленоидный клапан 

на руке робота До (3) клапанов 

MZ07*-01 

Выключатель отпускания тормоза 
Кабель ввода/вывода  
на руке робота 

（L＝1.5 м） 

Инструмент Видеосенсор 

I/O жгут проводов Компактный ТР 
Подающее приспособление （L＝2.5м,5.5м,10.5м,15.5м, (кабель L＝4м) 

20.5м,25.5м） 

CNRO10 Интеллектуальный TP 

Регулируемый  ограничитель (разъем включая 
CFD controller 

(кабель L＝4м) 
in the I/O harness option) 

 

 

 

 

IP67 set 

Дополнительный 
кабель пульта 
обучения 

Дополнительный жгут проводов  Защитный корпус  （L＝5м,10м） 
двигателя/датчика положения контроллера Соединитель силового кабеляr  

（L＝5м,10м,15м） Электропроводка двигателя  
Датчика положения 

Напольное соединение （L＝2 м,5 м,10 м,15 м,20 м） 
(стандарт)

  Силовой кабель 

(включая в корпусе робота) (готовится покупателем) 
USB память (1GB） 

Напольное соединение  

(включая в корпусе робота) Маркировка CE  
 

 

 

 
Силовой кабель 
(приобретается покупателем) Автономное моделирование 

программы  
                                                              FDonDESK Light (стандарт) 

FDonDESK Pro (опция) 
 

 

TP=Teach Pendant 

No. Параметры Характеристики Заказной номер Примечания 

① Регулируемый ограничитель Ограничение осей в пределах 1-3 рабочих зон OP-S5-022  

② Перемещение Общее для транспортировки краном, установки на потолке и стене OP-S2-042  

③ Инструмент Zeroing pin & Zeroing block OP-T2-078  

④ IP67 комплект Продувка корпуса робота воздухом OP-H9-004  

⑤ 
 

Соленоидный клапан 

 
1 клапан OP-H4-004 2-а двухпозиционных 

Диапазон давления: 0.1-0.5MPa  

Напряжение катушки: 24V 

2 клапана OP-H5-008 

3 клапана OP-H6-004 

⑥ Зажим проводов Зажим проводов и трубок внутри полого запястья OP-W3-012 Воздух (φ4：7 линий), сигналы 

⑦ Фланец ISO  Адаптер фланца ISO (P.C.D.31.5) OP-W2-012  

⑧ 
 

Стандартный захват *1
 

 
Одинарный параллельный захват S OP-F10-002 Усилие захвата 320N (источник воздуха 0.5MPa) 

перемещение 24 мм 
Двойной параллельный захват  S OP-F10-003 

Одинарный параллельный захват M OP-F10-004 Усилие захвата 600N (воздух 0.5MPa) перемещение 30mm 

Одинарный S с тремя пальцами OP-F10-005    Усилие захвата 300N (источник воздуха 0.5MPa)    
  перемещение 8 мм 

Двойной   S с тремя пальцами  OP-F10-006 

Одинарный M с тремя пальцами OP-F10-007 Усилие захвата 410N (источник воздуха 0.5MPa) 
перемещение 10 мм 

Двойной  M с тремя пальцами OP-F10-008 

⑨ Малогабаритная плата 
ввода/вывода 

I/O оптопара 8 вводов / NPN транзистор 8 выводов CFD-OP150-A  

Установлена на последовательной плате  UM352 гнезда A 
I/O оптопара 8 вводов / релейный контакт 8 выводов CFD-OP150-B 

⑩ 
 

Плата EtherNetI/P  

 
Ведущее устройство 1CH CFD-OP130-A  

 

 

Занимает (1) гнездо 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

Имеется (2) гнезда 

 

Ведомое устройство 1CH CFD-OP130-B 

Ведущее устройство 1CH + Ведомое устройство 1CH CFD-OP130-C 

Ведомое устройство 2CH CFD-OP130-D 

Ведущее устройство 2CH CFD-OP130-E 

⑪ 
 

Плата DeviceNet  

 
Ведущее устройство 1CH CFD-OP131-A  

 

 

Занимает (1) slot 

 

Ведомое устройство 1CH CFD-OP131-B 

Ведущее устройство 1CH + Ведомое устройство 1CH CFD-OP131-C 

Ведомое устройство 2CH CFD-OP131-D 

Ведущее устройство 2CH CFD-OP131-E 

⑫ 
 

Цифровая плата ввода/вывода 

 
I/O оптопара 32 ввода / NPN транзистор 32 вывода CFD-OP125-A Занимает (1) гнездо 

I/O оптопара 64 ввода / NPN транзистор 64 вывода CFD-OP125-B Занимает (2) гнезда 

I/O оптопара 32 ввода / PNP транзистор 32 вывода CFD-OP151-A Занимает (1) гнездо 

I/O оптопара 64 ввода / PNP транзистор 64 вывода CFD-OP151-B Занимает (2) гнезда 

⑬ Плата CC-Link  Ведущее и ведомое устройство 1CH CFD-OP98-B Занимает (1) гнездо 

⑭ 
 

Плата PROFIBUS  

 
Ведущее устройство 1CH CFD-OP132-A  

 

 

Занимает (1) гнездо 

 

Ведомое устройство 1CH CFD-OP132-B 

Ведущее устройство 1CH + Ведомое устройство 1CH CFD-OP132-C 

Ведомое устройство 2CH CFD-OP132-D 

Ведущее устройство 2CH CFD-OP132-E 

⑮ Плата PROFINET  

 
Ведомое устройство 1CH CFD-OP136-B  

Занимает (1) гнездо 
Ведомое устройство 2CH CFD-OP136-D 

⑯ Интерфейс отслеживания конвейера RS422 Дифференциальный вход блока пересчета показаний датчика  CFD-OP47-A Занимает (1) гнездо 

⑰ Интерфейс датчика усилия Датчик усилия CFD (другой блок) CFD-OP152-A Занимает (1) гнездо 

⑱ Датчик изображения Датчик изображения  CFD (другой блок) CFD-OP139-A  

⑲ Блок управления роботом Блок управления роботом для  CFD (другой блок) CFD-OP145-A  

⑳ Выключатель отпуска тормозов Выключатель отпуска тормозов   (портативный) FD11-OP90-E  

� Защитный корпус контроллера Усовершенствован до эквивалента  IP54 (защита от пыли и  капель) CFD-OP133-A  

� 
 

Соответствие стандарту UL Некоторые детали заменены для соответствия стандарту UL CFD-UL-A  

Маркировка CE  Некоторые детали заменены для соответствия европейской маркировке CE CFD  

Соответствие стандарту KCs  Некоторые детали заменены для соответствия корейскому стандарту KCs  CFD-KCS-A  

� Интеллектуальный  TP *2
 Длина кабеля  4 м CFDTP-10-04M 

 

 

Это опции для выбора. Надо выбрать одну из них. 

 
� Компактный  TP *2

 Длина кабеля  4 м  MINITP-10-04M 

� Короткозамыкающий штырь TP  *2
 Для отключения пульта обучения CFD-OP153-A 

� Удлинительный кабель  пульта 

обучения   
5 м CFDTP-RC05M Можно добавить только один кабель.  

Разъемы имеются с обеих сторон. 10 м CFDTP-RC10M 

� 
 

Комплект проводов для 

двигателя/датчика положения 
2 м Z101C-J1-02-A  

 

 

Электропроводка между роботом и контроллером. 

Это опции для выбора. Надо выбрать одну из них. 

 

5 м Z101C-J1-05-A 

10 м Z101C-J1-10-A 

15 м Z101C-J1-15-A 

20 м Z101C-J1-20-A 

� 
 

Удлинитель проводов для 
двигателя/датчика положения 

5 м Z102C-00-05-A  

Можно добавить только один кабель. Общая длина:  

25 м максимум.  Разъемы имеются с обеих сторон. 
10 м Z102C-00-10-A 

15 м Z102C-00-15-A 

� 
 

Провода для ввода/вывода 2.5 м IOCABLE-10-02M 
 

 

 

Входной/выходной кабель между роботом 

и контроллером. Со стороны контроллера 

отдельный кабель. 

Приобретается покупателем. 

 

5.5 м IOCABLE-10-05M 

10.5 м IOCABLE-10-10M 

15.5 м IOCABLE-10-15M 

20.5 м IOCABLE-10-20M 

25.5 м IOCABLE-10-25M 

� 
 

Входной/выходной кабель на 
руке робота 

 

1.5 м 

 
IOCABLE-20-01M 

 
Со стороны инструмента отдельный кабель. 

Приобретается покупателем. 

Входной/выходной разъем на 
руке робота 

 

 

Только разъем 

Паяный тип 

IOCABLE-20-00 

 
Это только разъем. 

Приобретается покупателем. 

� USB память 1 гигабайт FD11-OP93-A  

32 
 

FDonDESK Pro 

 
Моделирующее устройство программа управления роботом 

 
FDonDESK Pro 

 

На “FDonDESK Light” добавляются следующие сервисные 
программы: 

● Создание программ из данных  CAD  

● Управление несколькими роботами. 

   

 Список опций 

 


