
R-30+B/R-30+B Mate }

B-83434CM/02

< > !

传感器机构部/控制部

操作说明书



 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

非常感谢您购买 FANUC 机器人。 
在使用机器人之前，务须仔细阅读“FANUC Robot SAFETY HANDBOOK(B-80687EN)”，并在理解该

内容的基础上使用机器人。 

 

 本说明书的任何内容不得以任何方式复制。 

 本机的外观及规格如需改良而变更，恕不另行通知。 

 

本说明书中所载的商品，受到日本国《外汇和外国贸易法》的限制。从日本出口

该商品时，可能需要日本国政府的出口许可。另外，将该商品再出口到其他国家

时，应获得再出口该商品的国家的政府许可。此外，某些商品可能还受到美国政

府的再出口法的限制。若要出口或再出口该商品时，请向我公司洽询。 

 

我们试图在本说明书中描述尽可能多的情况。然而，要在本说明书中注明所有禁止

或不能做的事宜，需要占用说明书的大量篇幅，所以本说明书中没有一一列举。

因此，对于那些在说明书中没有特别指明可以做的事，都应解释为“不可”。 
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为了安全使用 
感谢贵公司此次购买 FANUC(发那科)机器人。 
本章说明为安全使用机器人而需要遵守的内容。 

在使用机器人之前，务必熟读并理解本章中所载的内容。 
 
有关操作机器人时的详细功能，请用户通过说明书充分理解其规格。 
 

在使用机器人和外围设备及其组合的机器人系统时，必须充分考虑作业人员和系统的安全预防措施。有关安全使用发那

科机器人的注意事项，归纳在“FANUC Robot Safety Manual (B-80687EN)”中，可同时参阅该手册。 

 

1 作业人员的定义 
作业人员的定义如下所示。 
－ 操作者 

进行机器人的电源 ON/OFF 操作。 
从操作面板启动机器人程序。 

－ 程序员 
进行机器人的操作。 
在安全栅栏内进行机器人的示教等。 

－ 维修工程师 
进行机器人的操作。 
在安全栅栏内进行机器人的示教等。 
进行机器人的维护(修理、调整、更换)作业。 

“操作者”不能在安全栅栏内进行作业。 
“程序员”、“ 维修工程师”可以在安全栅栏内进行作业。 
安全栅栏内的作业，包括搬运、设置、示教、调整、维护等。 
要在安全栅栏内进行作业，必须接受过机器人的专业培训。 
 
在进行机器人的操作、编程、维护时，操作者、程序员、维修工程师必须注意安全，至少应穿戴下列物品进行作业。 
 
－ 适合于作业内容的工作服 
－ 安全鞋 
－ 安全帽 
 

2 警告、注意和注释 
本说明书包括保证作业人员人身安全以及防止机床损坏的有关安全的注意事项，并根据它们在安全方面的重要程度，在

正文中以“警告”和“注意”来叙述。 
有关的补充说明以“注释”来描述。 
用户在使用之前，必须熟读这些“警告”、“注意”和“注释”中所叙述的事项。 
 

 

 警告 
 适用于：如果错误操作，则有可能导致作业人员死亡或受重伤。 

 
 

 注意 
 适用于：如果错误操作，则有可能导致作业人员受轻伤或者损坏设备。 

 
注释 
 指出除警告和注意以外的补充说明。 
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• 请仔细阅读本说明书，并加以妥善保管。 
 

3 作业人员的安全 
在运用自动系统时，首先必须设法确保作业人员的安全。在运用系统的过程中，进入机器人的动作范围是十分危险的。

应采取防止作业人员进入机器人动作范围的措施。 

下面列出一般性的注意事项。请妥善采取确保作业人员安全的相应措施。 

 
(1) 运用机器人系统的各作业人员，应通过 FANUC 公司主办的培训课程接受培训。 

我公司备有各类培训课程。详情请向我公司的营业部门查询。 
(2) 在设备运转之中，即使机器人看上去已经停止，也有可能是因为机器人在等待启动信号而处在即将动作的状态。即

使在这样的状态下，也应该将机器人视为正在动作中。为了确保作业人员的安全，应当能够以警报灯等的显示或者

响声等来切实告知(作业人员)机器人为动作的状态。 
(3) 务必在系统的周围设置安全栅栏和安全门，使得如果不打开安全门，作业人员就不能够进入安全栅栏内。安全门上

应设置互锁开关、安全插销等，以使作业人员打开安全门时，机器人就会停下。 

控制装置在设计上可以连接来自此类互锁开关等的信号。通过此信号，当安全门打开时，可使机器人急停。(有关停

止方法的详情，请参阅为了安全使用的“机器人的停止方法”)有关连接方法，请参阅图 3 (b)。 
(4) 外围设备均应连接上适当的地线(A 类、B 类、C 类、D 类)。 
(5) 应尽可能将外围设备设置在机器人的动作范围之外。 
(6) 应在地板上画上线条等来标清机器人的动作范围，使作业人员了解机器人包含握持工具(机械手、工具等)的动作范

围。 
(7) 应在地板上设置脚垫警报开关或安装上光电开关，以便当作业人员将要进入机器人的动作范围时，通过蜂鸣器或警

示灯等发出警报，使机器人停下，由此来确保作业人员的安全。 
(8) 应根据需要设置锁具，使得负责操作的作业人员以外者，不能接通机器人的电源。 

控制装置上所使用的断路器，可以通过上锁来禁止通电。 
 
(9) 在进行外围设备的个别调试时，务必断开机器人的电源后再执行。 
(10) 在使用操作面板和示教器时，由于戴上手套操作有可能出现操作上的失误，因此，务必在摘下手套后再进行作业。 
(11) 程序和系统变量等的信息，可以保存到存储卡等存储介质中(选项)。为了预防由于意想不到的事故而引起数据丢失

的情形，建议用户定期保存数据(见控制装置操作说明书)。 
(12) 搬运或安装机器人时，务必按照 FANUC 公司所示的方法正确地进行。如果以错误的方法进行作业，则有可能由于

机器人的翻倒而导致作业人员受重伤。 
(13) 在安装好以后首次使机器人操作时，务必以低速进行。然后，逐渐地加快速度，并确认是否有异常。 
(14) 在使机器人操作时，务必在确认安全栅栏内没有人员后再进行操作。同时，检查是否存在潜在的危险，当确认存在

潜在危险时，务必排除危险之后再进行操作。 
(15)  不要在下面所示的情形下使用机器人。否则，不仅会给机器人和外围设备造成不良影响，而且还可能导致作业

人员受重伤。 
－ 在有可燃性的环境下使用 
－ 在有爆炸性的环境下使用 
－ 在存在大量辐射的环境下使用 
－ 在水中或高湿度环境下使用 
－ 以运输人或动物为目的的使用方法 
－ 作为脚搭子使用(爬到机器人上面，或悬垂于其下) 

(16) 在连接与停相关的外围设备（安全栅栏等）和机器人的各类信号（外部急停、栅栏等）时，务必确认停的动作，以

避免错误连接。 
(17) 有关架台的准备, 按照图 3 (c), 在安装或者维修作业时，请十分注意高地作业的安全。应考虑脚手架和安全皮带安

装位置的确保。 
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扉が開いたときに作動するインタロック装置及び安全プラグ

RM1
Motor power/brake

RP1
Pulsecoder
RI/RO,XHBK,XROT

EARTH

安全柵安全栅 

门开启时就会作动的互锁开关和安全插销 
 

图 3 (a) 安全栅栏和安全门 
 

シングルチェーン仕様の場合

デュアルチェーン仕様の場合 

(注) 
 
R-30iB, R-30iB Mate の場合 
EAS1, EAS11, EAS2, EAS21 は非常停止ボード上に 
あります。 
 
詳細は R-30iB 制御装置保守説明書(B-83195JA) 
または R-30iB Mate 制御装置保守説明書(B-83525JA) 
機間接続の章を参照して下さい。 

EAS1 

EAS11 

EAS2 

EAS21 

Panel board 

FENCE1 

FENCE2 

（注释） 
 

R-30iB, R-30iB Mate 
EAS1,EAS11,EAS2,EAS21 配置在急停板上。 
 
详情请参阅以下的机器间的连接的章。 

・R-30iB 控制装置维修说明书(B-83195CM)  
・R-30iB Mate 控制装置维修说明书(B-83525CM) 
・ R-30iB Mate( 外气 导入 型 ) 控 制装 置 维修 说明 书

(B-83555CM) 
 

双回路规格 

单回路规格 

Emergency stop board
或者 Panel board 

 
图 3 (b) 安全栅栏信号的连接图 
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階段

安全帯フック

柵

架台

保守用足場

架台 

楼梯 

栅栏 

维修用脚手架

安全皮带用钩子

 
图 3 (c) 维修用脚手架 

 

3.1 操作者的安全 

操作者，是指在日常运转中对机器人系统的电源进行 ON/OFF 操作，或通过操作面板等执行机器人程序的启动操作的人

员。 
操作者无权进行安全栅栏内的作业。 
 
(1) 不需要操作机器人时，应断开机器人控制装置的电源，或者在按下急停按钮的状态下进行作业。 
(2) 应在安全栅栏外进行机器人系统的操作。 
(3) 为了预防负责操作的作业人员以外者意外进入，或者为了避免操作者进入危险场所，应设置防护栅栏和安全门。 
(4) 应在操作者伸手可及之处设置急停按钮。 
 

机器人控制装置在设计上可以连接外部急停按钮。通过该连接，在按下外部急停按钮时，可以使机器

人停止(有关停止方法的详情，请参阅为了安全使用的“机器人的停止方法”)。有关连接方法，请参

阅图 3.1。 
 

外部非常停止ボタン

シングルチェーン仕様の場合

デュアルチェーン仕様の場合

外部非常停止ボタン

 

(注) 
EES1-EES11 間、EES2-EES21 間に接続して下さい。 
 
R-30iB, R-30iB Mate の場合 
EES1, EES11, EES2, EES21 は非常停止ボード上に 
あります。 
 
詳細は R-30iB 制御装置保守説明書(B-83195JA) 
または R-30iB Mate 制御装置保守説明書(B-83525JA) 
機間接続の章を参照して下さい。 
 

EES1 

EES11 

EES2 

EES21 

Panel board 

EMGIN1 

EMGIN2 

（注释） 
 

请连接于 EES1-EES11 之间、EES2-EES21 之间。 
 
R-30iB, R-30iB Mate 
EES1,EES11,EES2,EES21 配置在急停板上。 

 
详情请参阅以下的机器间的连接的章。 

・R-30iB 控制装置维修说明书(B-83195CM)  
・R-30iB Mate 控制装置维修说明书(B-83525CM) 
・R-30iB Mate(外气导入型 )控制装置维修说明书

(B-83555CM) 
 

外部急停开关 

双回路规格 

单回路规格 

外部急停开关 

Emergency stop board
或者 Panel board 

 
图 3.1  外部急停按钮的连接图 
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3.2 程序员的安全 

在进行机器人的示教作业时，某些情况下需要进入机器人的动作范围内。程序员尤其要注意安全。 
 
(1) 在不需要进入机器人的动作范围的情形下，务必在机器人的动作范围外进行作业。 
(2) 在进行示教作业之前，应确认机器人或者外围设备没有处在危险的状态且没有异常。 
(3) 在迫不得已的情况下需要进入机器人的动作范围内进行示教作业时，应事先确认安全装置(如急停按钮、示教器的安

全开关等)的位置和状态等。 
(4) 程序员应特别注意，勿使其他人员进入机器人的动作范围。 
(5) 编程时应尽可能在安全栅栏的外边进行。因不得已情形而需要在安全栅栏内进行时，应注意下列事项。 

－ 仔细察看安全栅栏内的情况，确认没有危险后再进入栅栏内部。 
－ 要做到随时都可以按下急停按钮。 
－ 应以低速运行机器人。 
－ 应在确认清整个系统的状态后进行作业，以避免由于针对外围设备的遥控指令和动作等而导致作业人员陷入危

险境地。 

 
我公司的操作面板上，提供有急停按钮及用来选择自动运转方式(AUTO)和示教方式(T1,T2)的钥匙切换开关(模式切

换开关)。为进行示教而进入安全栅栏内时，应将开关切换为示教方式，并且为预防他人擅自切换运转方式，应拔下

模式切换开关的钥匙，并在打开安全门后入内。若在自动运转方式下打开安全门，机器人将进入急停状态。(有关停

止方法的详情，请参阅为了安全使用的“机器人的停止方法”)。在将开关切换到示教方式后，安全门就成为无效。

程序员应在确认安全门处在无效状态后负责进行作业，以避免其他人员进入安全栅栏内。 
 
我公司的示教器上，除了急停按钮外，还配设有基于示教器的机器人作业的有效/无效开关和安全开关。其动作根据下

列情况而定。 

(1) 急停按钮：只要按下急停按钮，机器人就会停止。(有关停止方法的详情，请参阅为了安全使用的“机器人的停

止方法”)。 

(2) 安全开关：其动作根据有效/无效开关的状态而不同。 
(a) 有效时：从安全开关松开手，或者紧握该开关，即可断开伺服电源。 

(b) 无效时：安全开关无效 
注释) 安全开关，是为了在紧急情况下从示教器松开手、或者用力将其握住以使机器人急停而设置的。

R-30iB/R-30iB Mate 采用 3 位置安全开关，只要推入到 3 位置安全开关的中间点，就可使机器人动作。从

安全开关松开手，或者用力将其握住时，机器人就会急停。 
 
控制装置通过将示教器有效/无效开关设为有效，并握持安全开关这一双重动作，来判断操作者将要进行示教操作。操

作者应确认机器人在此状态下可以动作，并在排除危险的状态下进行作业。 
 
根据发那科的危险评估，安全开关在一年内平均操作次数不可超过约 10000 回。 

 
使机器人执行起动操作的信号，在示教器、操作面板、外围设备接口上各有一个，但是这些信号的有效性根据示教器

的有效/无效开关和操作面板的 3 方式开关、软件上的遥控状态设定，可以按照如下方式进行切换。 
 

方式 
示教器 

有效/无效 
软件遥控状态 示教器 操作面板 外围设备 

本地 不可启动 不可启动 不可启动 
有效 

遥控 不可启动 不可启动 不可启动 
本地 不可启动 可以启动 不可启动 

AUTO 
方式 

无效 
遥控 不可启动 不可启动 可以启动 
本地 可以启动 不可启动 不可启动 

有效 
遥控 可以启动 不可启动 不可启动 
本地 不可启动 不可启动 不可启动 

T1, T2 
方式 

无效 
遥控 不可启动 不可启动 不可启动 

T1,T2 方式：安全开关有效 
 
(6) 从操作箱/操作面板使机器人启动时，应在充分确认机器人的动作范围内没有人且没有异常后再执行。 
(7) 在程序结束后，务必按照下列步骤执行测试运转。 
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(a) 在低速下，在一个步骤至少执行一个循环。 
(b) 在低速下，通过连续运转至少执行一个循环。 
(c) 在中速下，通过连续运转执行一个循环，确认没有发生由于时滞等而引起的异常。 
(d) 在运转速度下，通过连续运转执行一个循环，确认可以顺畅地进行自动运行。 
(e) 通过上面的测试运转确认程序没有差错，然后在自动运行下执行程序。 

(8) 程序员在进行自动运转时，务必撤离到安全栅栏外。 
 

3.3 维修工程师的安全 

为了确保维修工程师的安全，应充分注意下列事项。 
 
(1) 在机器人运转过程中切勿进入机器人的动作范围内。 
(2) 应尽可能在断开机器人和系统电源的状态下进行作业。当接通电源时，有的作业有触电的危险。此外，应根据需要

上好锁，以使其他人员不能接通电源。即使是在由于迫不得已而需要接通电源后再进行作业的情形下，也应尽量按

下急停按钮后再进行作业。 
(3) 在通电中因迫不得已的情况而需要进入机器人的动作范围内时，应在按下操作箱/操作面板或者示教器的急停按扭后

再入内。此外，作业人员应挂上“正在进行维修作业”的标牌，提醒其他人员不要随意操作机器人。 
(4) 在进入安全栅栏内部时，要仔细察看整个系统，确认没有危险后再入内。如果在存在危险的情形下不得不进入栅栏，

则必须把握系统的状态，同时要十分小心谨慎地入内。 
(5) 在进行气动系统的维修时，务必释放供应气压，将管路内的压力降低到 0 以后再进行。 
(6) 在进行维修作业之前，应确认机器人或者外围设备没有处在危险的状态并没有异常。 
(7) 当机器人的动作范围内有人时，切勿执行自动运转。 
(8) 在墙壁和器具等旁边进行作业时，或者几个作业人员相互接近时，应注意不要堵住其它作业人员的逃生通道。 
(9) 当机器人上备有工具时，以及除了机器人外还有传送带等可动器具时，应充分注意这些装置的运动。 
(10) 作业时应在操作箱/操作面板的旁边配置一名熟悉机器人系统且能够察觉危险的人员，使其处在任何时候都可以按下

急停按钮的状态。 
(11) 需要更换部件时，请向我公司洽询。在客户独自的判断下进行作业，恐会导致意想不到的事故，致使机器人损坏，

或作业人员受伤。 
(12) 在更换部件或重新组装时，应注意避免异物的粘附或者异物的混入。 
(13) 在检修控制装置内部时，如要触摸到单元、印刷电路板等上，为了预防触电，务必先断开控制装置的主断路器的电

源，而后再进行作业。2 台控制柜的情况下，请断开其各自的断路器的电源。 
(14) 更换部件务必使用我公司指定的部件。若使用指定部件以外的部件，则有可能导致机器人的错误操作和破损。特别

是保险丝等如果使用额定值不同者，不仅会导致控制装置内部的部件损坏，而且还可能引发火灾，因此，切勿使用

此类保险丝。 
(15) 维修作业结束后重新启动机器人系统时，应事先充分确认机器人动作范围内是否有人，机器人和外围设备是否有异

常。 
(16) 在拆卸电机和制动器时，应采取以吊车等来吊运等措施后再拆除，以避免手臂等落下来。 
(17) 注意不要因为洒落在地面的润滑油而滑倒。应尽快擦掉洒落在地面上的润滑油，排除可能发生的危险。 
(18) 以下部分会发热，需要注意。在发热的状态下必须触摸设备时，应准备好耐热手套等保护用具。 

－ 伺服电机 
－ 控制部内部 
－ 减速机 
－ 齿轮箱 
－ 手腕单元 

(19) 进行维护作业时，应配备适当的照明器具。但需要注意的是，不应使该照明器具成为新的危险源。 
(20) 在使用电机和减速机等具有一定重量的部件和单元时，应使用吊车等辅助装置，以避免给作业人员带来过大的作业

负担。需要注意的是，如果错误操作，将导致作业人员受重伤。 
(21) 在进行作业的过程中，不要将脚搭放在机器人的某一部分上，也不要爬到机器人上面。这样不仅会给机器人造成不

良影响，而且还有可能因为作业人员踩空而受伤。 
(22) 在高地的维修作业时。请确保安全的脚手台并穿安全皮带。 
(23) 维护作业结束后，应将机器人周围和安全栅栏内部洒落在地面的油和水、碎片等彻底清扫干净。 
(24) 在更换部件时拆下来的部件(螺栓等)，应正确装回其原来的部位。如果发现部件不够或部件有剩余，则应再次确认

并正确安装。 
(25) 进行维修作业时，因迫不得已而需要移动机器人时，应注意如下事项。 

－ 务必确保逃生退路。应在把握整个系统的操作情况后再进行作业，以避免由于机器人和外围设备而堵塞退路。 
－ 时刻注意周围是否存在危险，作好准备，以便在需要的时候可以随时按下急停按钮。 
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(26) 务必进行定期检修(见本说明书、控制装置维修说明书)。如果懈怠定期检修，不仅会影响到机器人的功能和使用寿

命，而且还会导致意想不到的事故。 
(27) 在更换完部件后，务必按照规定的方法进行测试运转(见控制装置操作说明书的测试运转的节)。此时，作业人员务

必在安全栅栏的外边进行操作。 
 

4 刀具、外围设备的安全 

4.1 有关程序的注意事项 

(1) 为检测出危险状态，应使用限位开关等检测设备。根据该检测设备的信号，视需要停止机器人。 
(2) 当其他机器人和外围设备出现异常时，即使该机器人没有异常，也应采取相应的措施，如停下机器人等。 
(3) 如果是机器人和外围设备同步运转的系统，特别要注意避免相互之间的干涉。 
(4) 为了能够从机器人把握系统内所有设备的状态，可以使机器人和外围设备互锁，并根据需要停止机器人的运转。 

 

4.2 机构上的注意事项 

(1) 机器人系统应保持整洁，并应在不会受到油、水、尘埃等影响的环境下使用。 
(2) 不要使用性质不明的切削液和清洗剂。 
(3) 应使用限位开关和机械性制动器，对机器人的操作进行限制，以避免机器人与外围设备和刀具之间相互碰撞。 
(4) 有关机构部内电缆，应遵守如下注意事项。如不遵守如下注意事项，恐会发生预想不到的故障。 

• 机构部内的电缆应使用已装备的特定用户接口类型。 

• 机构部内请勿追加用户电缆和软管等。 

• 在机构部外安装电缆类时，请注意避免妨碍机构部的移动。 

• 机构部内电缆露出在外部的机型，请勿进行阻碍电缆露出部分动作的改造(如追加保护盖板，追加固定外部电缆

等)。 

• 将外部设备安装到机器人上时，应充分注意避免与机器人的其他部分发生干涉。 

(5) 对于动作中的机器人，通过急停按钮等频繁地进行断电停止操作时，会导致机器人的故障。应避免日常情况下断电

停止的系统配置(参见不好的示例)。 

通常在因保持停止和循环停止等原因而使机器人减速停止后，请进行断电停止操作。(有关停止方法的详情，请参

阅为了安全使用的“机器人的停止方法”。) 
＜不好的示例＞ 

•  每次出现产品不良时，通过急停来停止生产线，进行机器人的断电停止。 

•  需要进行修正时，打开安全栅栏的门使安全开关工作，断开动作状态下的机器人的电源而时使其停止。 

•  操作者频繁地按下急停按钮来停止生产线。 

• 连接在安全信号上的区域传感器和脚垫警报开关在平时也经常作动，机器人在断开电源时停止。 

(6) 在发生碰撞检测报警(SRVO-050)等报警时，机器人也会断电停止。 

 与急停一样，因发生报警而频繁地进行紧急停止时，会导致机器人的故障，要排除发生报警的原因。 

 

5 机器人机构部的安全 

5.1 操作时的注意事项 

(1) 通过点动(JOG)操作来操作机器人时，不管在什么样的情况下，作业人员也都应以迅速应对的速度进行操作。 

(2) 在实际按下点动(JOG)键之前，事先应充分掌握按下该键机器人会进行什么样的动作。 
 

5.2 有关程序的注意事项 

(1) 在多台机器人的动作范围相互重叠等时，应充分注意避免机器人相互之间的干涉。 
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(2) 务必对机器人的动作程序设定好规定的作业原点，创建一个从作业原点开始并在作业原点结束的程序，使得从外边

看也能够看清机器人的作业是否已经结束。 
 

5.3 机构上的注意事项 

(1) 机器人的动作范围内应保持整洁，并应在不会受到油、水、尘埃等影响的环境下使用。 
 

5.4 紧急时、异常时机器人的轴操作步骤 

在人被机器人夹住或围在里面等紧急和异常情况下，通过使用制动器开闸装置，即可从外部移动机器人的轴。有关各机

型的制动器开闸装置的使用方法及机器人的支撑方法，请参照控制装置维修说明书及各机型的机构部操作说明书。 
 

6 末端执行器的安全 

6.1 有关程序的注意事项 

(1) 在对各类传动装置(气压、水压、电气性)进行控制时，在发出控制指令后，应充分考虑其到实际动作之前的时间差，

进行具有一定伸缩余地的控制。 
(2) 应在末端执行器上设置一个限位开关，一边监控末端执行器的状态，一边进行控制。 
 

7 机器人的停止方法 

机器人有如下 3 种停止方法。 

 
断电停止 (相当于 IEC 60204-1 的类别 0 的停止) 
这是断开伺服电源，使得机器人的动作在一瞬间停止的、机器人的停止方法。由于在动作断开伺服电源，减速动作的轨

迹得不到控制。 

通过断电停止操作，执行如下处理： 

- 发出报警后，断开伺服电源。机器人的动作在一瞬间停止。 

- 暂停程序的执行。 

对于动作中的机器人，通过急停按钮等频繁地进行断电停止操作时，会导致机器人的故障。应避免日常情况下断电停止

的系统配置。 

 
控制停止 (相当于 IEC 60204-1 的类别 1 的停止) 
这是在使机器人的动作减速停止后断开伺服电源的、机器人的停止方法。 

通过控制停止，执行如下处理： 

- 发出“SRVO-199 Control Stop”(伺服-199 控制停止)，减速停止机器人的动作，暂停程序的执行。 

- 减速停止后发出报警，断开伺服电源。 

 
保持 (相当于 IEC 60204-1 的类别 2 的停止) 
这是维持伺服电源，使得机器人的动作减速停止的、机器人的停止方法。 

通过保持，执行如下处理： 

- 使机器人的动作减速停止，暂停程序的执行。 

 
 警告 

 控制停止的停止距离以及停止时间，要比断开电源停止更长。使用控制停止时，考虑到停止距离以及停止时间

变长，需要对整个系统进行充分的风险评价。 
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按下急停按钮时，或者栅栏打开时的机器人的停止方法，是“断电停止”或“控制停止”的任一种停止方法。各状况下

的停止方法的组合，叫做“停止模式”。停止模式随机器人控制装置的种类、选项构成而有所差异。 

有如下 3种停止模式。 

 
停止 

模式 
模式 急停按钮 外部急停 栅栏打开 SVOFF 输入 伺服电源断开 

 AUTO P-Stop P-Stop C-Stop C-Stop P-Stop 
A T1 P-Stop P-Stop - C-Stop P-Stop 
 T2 P-Stop P-Stop - C-Stop P-Stop 
 AUTO P-Stop P-Stop P-Stop P-Stop P-Stop 

B T1 P-Stop P-Stop - P-Stop P-Stop 
 T2 P-Stop P-Stop - P-Stop P-Stop 
 AUTO C-Stop C-Stop C-Stop C-Stop C-Stop 

C T1 P-Stop P-Stop - C-Stop P-Stop 
 T2 P-Stop P-Stop - C-Stop P-Stop 

P-Stop: 断电停止 

C-Stop: 控制停止 

-:  无效 

 
对应控制装置的种类和选项构成的停止模式如下所示： 

 
选项 R-30iB 

标准 A (*) 
急停时控制停止功能 (A05B-2600-J570) C (*) 
(*) R-30iB/R-30iB Mate 没有伺服电源断开。R-30iB Mate 没有 SVOFF 入力 
 
该控制装置的停止模式，显示 Software version (在软件版本)画面的“停止模式”行。与 Software version 画面相关的详情，

请参阅控制装置的操作说明书的“软件版本”。 

 
“停止方法设定(停止模式 C)”选项 

指定了「急停时控制停止功能(A05B-2600-J570)选项。如下报警的停止方法，在 AUTO 方式时会成为控制停止。T1 或者

T2 方式时，成为断开电源停止。 

 

报警 发生条件 
SRVO-001 Operator panel E-stop 按下了操作面板急停 
SRVO-002 Teach pendant E-stop 按下了示教器急停 
SRVO-007 External emergency stops 外部急停输入(EES1-EES11、EES2-EES21)打开 
SRVO-408 DCS SSO Ext Emergency Stop 因 DCS 安全 I/O 连接功能，SSO[3]成为 OFF 
SRVO-409 DCS SSO Servo Disconnect 因 DCS 安全 I/O 连接功能，SSO[4]成为 OFF 
 
控制停止相比断开电源停止，具有如下特征： 

- 控制停止下，机器人停止在程序的动作轨迹上。通过偏离动作轨迹，在机器人干涉外围设备等系统的情况下具有效

果。 

- 控制停止相比断开电源停止，停止时的冲撞相对较小。在需要减缓对工具等的冲撞时具有效果。 

- 控制停止的停止距离以及停止时间，要比断开电源停止更长。停止距离以及停止时间的值，请参阅各机型的机构部

操作说明书。 

 
在已指定了本选项的情况下，不可使本功能无效。 

 
DCS 位置/速度检查功能下的停止方法，与本选项无关，限于在 DCS 画面上所设定的停止方法。 

 
 警告 

 控制停止的停止距离以及停止时间，要比断开电源停止更长。在指定了本选项的情况下，AUTO 方式时需要考

虑上述报警下的停止距离以及停止时间变长的因素而对整个系统进行充分的风险评价。 

140516 
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前言 

1 概略 
本说明书与以下的传感器和机器人控制装置内藏视觉功能 iRVision 的维修和结合进行描写。 
 

机型名称 图号 
力觉传感器 FS-15iA (额定 15kgf) A05B-1407-B002 
力觉传感器 FS-40iA (额定 40kgf) A05B-1407-B101 
力觉传感器 FS-100iA (额定 100kgf) A05B-1407-B201 
力觉传感器 FS-250iA (额定 255kgf) A05B-1407-B301 
3 轴力觉传感器 FS-15iAe (额定 15kgf) A05B-1421-B001 
立体传感器 A05B-1405-B131 
相机套件(标准相机) A05B-1408-B101 
相机套件(2 倍速相机) A05B-1408-B111 
3 维广域传感器 3DA/1300 A05B-1422-B103 
3 维广域传感器 3DA/400 A05B-1422-B113 

 
关于机器人机构部，请参照各机器人机构部的说明书。 
 

2 立体传感器的安全性 
立体传感器，以半导体激光检测目标的位置姿势的传感器。 
 
使用该传感器时，请遵照该国家或者地区的安全规格或者法规实施对操作者的安全保护措施。 
另外，如果安全规格或者法规变更或者重新制定，请遵照最新的安全规格或者法规。 
 
本传感器使用的激光的等级 
 

 半导体激光 等级3R激光 

   （按照IEC 60825-1/JIS C6802） 

等级Ⅲa激光 

   （按照FDA 1040.10）  
 

2.1 激光 

半导体激光是0.65µm的波长的可见光激光。虽然最大输出是4.5mW×2，不太大， 但是操作时需要十分注意。请勿将从传

感器输出的激光直射光直接照射眼睛。另外，请勿长时间直视散射光。 
 

2.2 激光的经路 

发生在激光模块内的半导体元件的激光放射到传感器前面。 
 

2.3 维修，结合作业 

立体传感器的停止 
半导体激光的直接光和散射光都很危险，如果长时间照射眼睛，会导致受重伤。 
进行维修保守或者结合作业的时候，进入机器人动作范围之前，停止激光，而且确认停止了。 
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1 不需要机器人的动作或者操作的时候，请切断机器人控制装置的电源。 
2 通过示教器确认程序，数据等的时候，请按下非常停止开关或者周围设备控制借口 ENBL 信号为 OFF。不能进行机

器人的动作。 
 

2.4 警告标记 

在立体传感器，告诉该危险用警告标记贴在有激光的照射的危险性的地方。另外，作为选项提供符合美国 FDA 規格的

警告标记。图 2.4 (a)表示传感器的标记粘贴位置。图 2.4 (b)，(c)表示粘贴的警告标记。 
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IEC/JIS型 

FDA 型 

 
图 2.4 (a) 传感器标记粘贴位置 (IEC・JIS、 FDA)(一般用) 
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警告标记 

开口部标记 

(说明标记 JIS/IEC 用) 

 
图 2.4 (b) 警告标志 (1) 
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说明用标记 (FDA用) 

制造商所在地标记 (FDA用) 

检修面板标记 

JIS型 IEC型 

FDA型 

 
图 2.4 (c) 警告标志 (2) 

 

2.5 激光束遮板 

立体传感器，为了防止作业者看到激光，装上 2 个激光束遮板。 
 
激光束遮板 1 
 对应用不立体传感器的时候，把激光束遮板 1 装到立体传感器的开口部上。 
 使用立体传感器之前，把激光束遮板 1 取下。 
 
激光束遮板 2 
 激光束遮板 2 是投光单元的外罩。 
 勿把激光束遮板 2 从立体传感器的基座板上取下。 
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GEPRUFT

APPROVED
TYPE

BAUART

A

LASER ON

CLASS 3R LASER PRODUCT

EMITTED WAVELENGTH
SEMICON.

0.65ƒÊm
LASER MEDIUM

PULSE DURATION

MAXIMUM OUTPUT

CW

4.5mW x2

IEC 60825-1:1993 + AMENDMENT 1,2

-LASER RADIATION-

AVOID DIRECT EYE EXPOSURE

AVOID DIRECT EYE EXPOSURE.

RADIATION WHEN OPEN.
CLASS 3R LASERCAUTION

LASER APERTURE

CLASS 3R LASER

RADIATION WHEN OPEN.

AVOID DIRECT EYE EXPOSURE.CAUTION

VIEW A

ビームストップ2

ビームストップ1

 

激光束遮板 1 

激光束遮板 2 

 
图 2.5  激光束遮板(一般用) 

 

3 3 维广域传感器 3DA/400 的安全性 
3 维广域传感器 3DA/400 是通过映射 LED 光源的可視光，检测对象物的传感器。 
 
本传感器使用的 LED 光源的照射光的等级分类 
  Risk Group 2 (按照 IEC 62471-2） 
 

3.1 映射的LED光 

请勿直视照射光。恐会损伤眼睛。 
 

3.2 标记 

以下的标记贴在 3 维广域传感器 3DA/400 的投影机。图 3.2 (a)表示投影机的标记粘贴位置。图 3.2 (b)表示粘贴的标记。 
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ラベル

Possib ly hazardous opt ical

rad iat ion emitted from

this product

GEPRUFT

APPROVED
TYPE

BAUART

:

标记 

 
图 3.2 (a) 标记粘贴位置 

 

Risk Group 2

Product tested against IEC62471

CAUTION. Possibly hazardous optical radiation emitted 
from this product. Do not stare at operating lamp. 
May be harmful to the eyes.
注意 この製品は有害な光線を放出する可能性があります。照射光を
直視しないでください。目に悪影響を及ぼす可能性があります。

 
图 3.2 (b) 标记 

 

4 关于其他说明书 
这里介绍使用 iRVision 功能时可供参考的本说明书以外的手册。 

 
R-30iB/R-30iB Mate CONTROLLER OPERATOR’S MANUAL (Basic Operation) 
B-83284EN 
 

这是 R-30iB/R-30iB Mate 控制装置的主要手册。主要就如下事项进行说明。 

• 机器人系统的设定 

• 机器人的操作 

• 程序的创建和修正 

• 程序的执行 

• 机器人的状态显示 

• 程序的保存和加载 

在进行机器人的应用设计、机器人的引入、示教、现场调试等时使用。 

 
R-30iB 控制装置 维修说明书 B-83195CM 

该说明书对 R-30iB 控制装置的维修方法、机器人控制装置与外围设备之间的连接方法进行说明。 

 
R-30iB Mate 控制装置 维修说明书 B-83525CM 

该说明书对 R-30iB Mate 控制装置的维修方法、机器人控制装置与外围设备之间的连接方法进行说明。 

 
R-30iB/R-30iB Mate 控制装置 操作说明书(报警代码列表) B-83284CM-1 

这是报警代码的一览表。该手册就报警的发生原因和应对方法进行说明。 

 
R-30iB/R-30iB Mate 控制装置 iRVision 操作说明书（参考篇） B-83304CM 

该说明书是与 iRVision 功能相关的参考手册。该手册就就 iRVision 所提供的个别功能进行说明。该手册就 iRVision 功 
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能的各设定项目的正确含意、和各命令的自变量的正确含意进行说明。 
 
R-30iB/R-30iB Mate CONTROLLER iRVision 2 维补正 操作说明书 B-83304CM-1 

该手册是在启动使用 iRVision 而进行 2 维补正的机器人系统和进行 2.5 维补正的机器人系统时最初可供参照的手册。该

说明书对使用 iRVision 进行 2 维补正、2.5 维补正时的系统启动步骤、程序的编制方法、应该注意的要点、技巧、应对

各种情况的方法等进行说明。 

 
R-30iB/R-30iB Mate CONTROLLER iRVision 3D Laser Vision Sensor Application 
OPERATOR’S MANUAL B-83304EN-2 

该手册是在启动使用 iRVision 而由立体传感器进行 3 维补正的机器人系统时最初可供参照的手册。该手册对在使用

iRVision 而由立体传感器进行 3 维补正时的系统启动步骤、程序的编制方法、应该注意的要点、技巧、应对各种情况的

方法等进行说明。 

 
R-30iB/R-30iB Mate CONTROLLER iRVision Inspection Application OPERATOR'S 
MANUAL B-83304EN-3 

该手册是在启动使用 iRVision 而进行工件的良否检查的机器人系统时最初可供参照的手册。该手册对使用 iRVision 进行

工件的良否检查时的系统启动步骤、程序的编制方法、应该注意的要点、技巧、应对各种情况的方法等进行说明。 

 
R-30iB CONTROLLER iRVision Visual Tracking OPERATOR'S MANUAL B-83304EN-4 

该手册是在启动使用 iRVision 而进行视觉跟踪的机器人系统时最初可供参照的手册。该手册对使用 iRVision 进行视觉跟

踪时的系统启动步骤、程序的编制方法、应该注意的要点、技巧、应对各种情况的方法等进行说明。 

 
R-30iB/R-30iB Mate CONTROLLER iRVision Bin Picking Application OPERATOR'S 
MANUAL B-83304EN-5 

该手册是在启动使用 iRVision 而进行散堆取出的机器人系统时最初可供参照的手册。该手册对使用 iRVision 进行散堆取

出时的系统启动步骤、程序的编制方法、应该注意的要点、技巧、应对各种情况的方法等进行说明。 

 
R-30iB CONTROLLER FORCE SENSOR OPERATOR’S MANUAL  B-83424EN 

该手册是在启动使用力觉传感器而进行精密嵌合、研磨、去毛刺的机器人系统时最初可供参照的手册。 
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1 搬运和安装条件 

1.1 運搬 

关于搬运的注意事项，请参照各各机器人机构部的说明书。 
 

注意 
搬运时按照图 1.1，为了保护传感器，用泡沫膜缓冲材料保护传感器主体的状态下搬运。 
 

 

注意 
 安装机械手等到力觉传感器上的状态下，应尽量避免进行长的距离的搬运。搬运时的振动会导致力觉传感器的

破损。 
 

センサと手首部をエアキャップなどで保護して下さい。 ケーブルハンガーを取りはずして下さい。
ケーブルはJ3アームにテープなどで
固定して下さい。

アイボルトは横引き
しないで下さい。
请勿横拉吊环螺钉。 

请把电缆架取下。 
请用胶布等把电缆固定到 J3 手臂上。

请用泡沫膜缓冲材料保护传感器和手腕部。

 
图 1.1 搬运时的注意事项 
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1.2 安装条件 

表 1.2 表示力觉传感器、立体传感器、相机套件和 3 维广域传感器的安装条件。 
 

表 1.2 安装条件 
项目 安装条件 

允许周围温度 0～45°C 
允许周围湿度 通常在：75%RH 以下 无结露现象 

短期在(一个月之内)：95%RH 以下 无结露现象 
包围气体 不应有腐蚀性气体 (注释)。 
振动 振动加速度  ：4.9m/s2 (0.5G)以下 

 
注释 
 在高温、低温环境、振动、尘埃、切削油等浓度比较高的环境下使用时，请向我公司洽询。 
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2 结成 

2.1 安装传感器的机器人的构成 

安装力觉传感器、立体传感器和相机套件的机器人通常，由机器人机构部、机器人制御装置、力觉传感器、立体传感器

和相机套件的组合构成。综合性的系统，由这些和周围设备和外部控制设备构成。图 2.1 (a)表示安装力觉传感器、立体

传感器的机器人的构成图。图 2.1 (b)表示安装相机套件作为手持相机的机器人的构成图。 
 

 

力觉传感器

立体传感器 

机器人机构部

机器人控制装置 

 
图 2.1 (a) 安装力觉传感器和立体传感器的机器人的构成 

 

ロボット制御装置

ロボット機構部

カメラパッケージ

 

相机套件 

机器人机构部

机器人控制装置 

 
图 2.1 (b) 安装相机套件的机器人的构成 
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2.2 力觉传感器机构部的构成 

力觉传感器，由传感器主体、传感器适配器和传感器电缆构成。传感器主体，由安装负载部、固定部、电子电路)(传感

器主体的印刷电路板(head PCB))构成。 
传感器适配器可以使传感器主体与机器人本体之间电气绝缘，其构造可以切断来自机器人本体的干扰。 
传感器电缆使用对噪音有耐受性的带有屏蔽的双绞线多芯电缆。 
图 2.2 表示力觉传感器传感器主体的构成。 
 

 

传感器适配器 

传感器主体 

传感器电缆 

(内藏电路)

(固定部) 

(安装负载部)

 
图 2.2 力觉传感器传感器主体的构成 
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2.3 立体传感器机构部的构成 

立体传感器，由传感器主体、传感器电缆和相机电缆构成。 
传感器主体和机器人本体通过传感器适配器连接，电气导通状态良好。图 2.3 (a)表示立体传感器的构成。 

 
 

立体传感器 

传感器适配器

立体传感器 

传感器主体 

传感器电缆 
相机电缆 

机构部内电缆 (传感器用) 

图 2.3 (a) 立体传感器的歌构成 
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立体传感器传感器主体的构成 
立体传感器传感器主体一般由激光泛光灯、受光装置、传感器主体内ＰＣＢ、基座板和外罩构成，被分割为投光单元和

受光单元。图 2.3 (b)表示立体传感器传感器主体的构成。 
 

 
连接器外罩 

基座板 

投光单元外罩 

投光单元 

传感器内 PCB 

激光 

受光单元 

受光单元外罩 

受光装置 

激光泛光灯 

该测量的画像 

 
图 2.3 (b) 立体传感器传感器主体的构成(一般用) 
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2.4 相机套件机构部的构成 

相机套件，由传感器主体和相机电缆构成。 
将相机套件的传感器主体作为手持相机安装时，把其装到机器人手腕部的机械手等上。 
图 2.4 (a)表示相机套件的构成(手持相机)。 
 
另外，将相机套件的传感器主体作为固定相机安装时，准备架台等，安装。 
图 2.4 (b)表示相机套件的构成(固定安装)。 
 
传感器主体对机器人或者架台电气导通状态良好。，而且以接地线，从那里对机器人控制装置也电气导通状态良好。 
 

カメラケーブル付き
機構部内ケーブル
(防水カメラコネクタ)

カメラケーブル
(防水コネクタタイプ)

カメラパッケージ
センサヘッド

ロボット機構部

J3ケーシング

ロボット
制御装置

カメラ接続ケーブル(防水コネクタタイプ)

机器人机构部 

J3 外壳 

机器人 
控制装置 

相机套件 

传感器主体 

相机连接电缆 (防水连接器类型) 

带有相机电缆的 

机构部内电缆 

(防水相机连接器)  

相机电缆 

(防水相机连接器)  

 
图 2.4 (a) 相机套件的构成 (手持相机) 

 

LED 照 明 な し の 場 合LED 照 明 付 の 場 合

ロボット
制御装置

ロボット
制御装置

架台
架台

固定カメラ用変換ケーブル

カメラ接続ケーブル
(防水コネクタ　タイプ)

カメラ接続ケーブル
(非防水)

カメラパッケージ
センサヘッド
(LED照明付)

カメラパッケージ
センサヘッド
(LED照明なし)

机器人 
控制装置 

机器人 
控制装置

相机套件  

传感器主体 

(带有 LED 照明) 

相机套件  

传感器主体 

(没有 LED 照明) 

架台 
架台 

相机连接电缆 

(防水相机连接器类型) 
相机连接电缆 

(非防水)  

固定相机用变换电缆  

带有 LED 照明时  没有 LED 照明时  

 
图 2.4 (b) 相机套件的构成(固定相机) 
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相机套件传感器主体的构成 
传感器传感器主体，由 CCD 相机、镜头、外罩和 LED 照明构成。 
没有安装 LED 照明时，代为安装前面适配器。图 2.4 (c)表示相机套件 传感器主体的构成。 
 

LED 照 明 な し の 場 合LED 照 明 付 の 場 合

レンズ

カバー

CCDカメラ

フロントアダプタ

CCDカメラ

カバー

レンズ

LED照明

镜头

前面适配器

外罩 

CCD 相机CCD 相机 
外罩 

镜头 

LED 照明 

没有 LED 照明时  带有 LED 照明时  

 
图 2.4 (c) 相机套件 传感器主体的构成 

 

2.5 3 维广域传感器机构部的构成 

3 维广域传感器，由投影机单元和相机单元构成。用架台把投影机单元和相机单元安装。图 2.5 (a),(b)表示 3 维广域传感

器的构成。 

カメラユニット
(2個)

プロジェクタ 
ユニット

架台

ロボット制御装置

カメラユニットアダプタ
(2個)

投影机 
单元 

机器人控制装置 

相机单元 
(2 个) 

相机单元适配器 
(2 个) 

架台 

 
图 2.5 (a) 3 维广域传感器的构成 (3DA/1300) 
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カメラユニット
(2個)

プロジェクタ 
ユニット

ロボット制御装置

カメラユニットアダプタ
(2個)

架台

相机单元 
(2 个) 

架台 

投影机 
单元 

相机单元适配器 
(2 个) 

机器人控制装置 

 
图 2.5 (b) 3 维广域传感器的构成 (3DA/400) 

 
3 维广域传感器 投影机单元的构成 

投影机单元，由盒、外罩和适配器构成。在投影机的下部用窗口保持器把窗口固定，从这里照射投影光。 
投影机的上面有输入用和输出用连接器。图 2.5 (c),(d)表示投影机单元的构成。 
 

ケース

カバー

ウィンドウホルダ

ウィンドウ

アダプタ

電源入力コネクタ(POWER IN)

信号入力コネクタ(SINGNAL IN)電源出力コネクタ(POWER OUT)

信号出力コネクタ(SIGNAL OUT)

投影レンズ

レンズカバー

外罩

适配器

窗口保持器 

窗口

投影镜头 

镜头外罩 
盒 

电源输入用连接器 (POWER IN) 

信号输入用连接器 (SIGNAL IN) 电源输出用连接器 (POWER OUT) 

电源输出用连接器 (SIGNAL OUT) 

图 2.5 (c) 3 维广域传感器 投影机单元的构成 (3DA/1300) 
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ケース

カバー

ウィンドウホルダ

ウィンドウ

アダプタ

入力コネクタ
(SENSOR IN)

出力コネクタ
(SENSOR OUT)

投影レンズ

レンズカバー镜头外罩 窗口保持器

窗口 

适配器 

外罩 
投影镜头 

输入用连接器 

(SENSOR IN) 

输出用连接器 

(SENSOR OUT) 

盒 

 
图 2.5 (d) 3 维广域传感器投影机单元的构成 (3DA/400) 

 
3 维广域传感器 相机单元的构成 

相机单元，由相机、镜头和外罩构成。图 2.5 (e),(f)表示相机单元的构成。 
 

カバー

カメラ

レンズ

カメラユニットアダプタ

相机 
)

相机单元适配器

镜头 
)

外罩 
)

图 2.5 (e) 3 维广域传感器 相机单元的构成 (3DA/1300) 
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カバー

カメラ

レンズ

カメラユニットアダプタ

相机 
)

相机单元适配器

镜头 
)

外罩 
)

图 2.5 (f) 3 维广域传感器 相机单元的构成 (3DA/400) 
 

2.6 传感器用连接电缆的构成 

2.6.1 相机连接电缆 (A-控制柜) 

クランプ金具にて固定下さい。

上記以外:
メインボードのJRL7に接続。

マルチプレクサボード(A05B-2600-J140)を使用する場合:
JRL7Aに接続。
(または、JRL7B,C,Dのうちケーブルタグに対応する箇所に接続下さい。)

カメラ/
ROBOT (CAM1)

A660-2007-T511#L7R003 (7m)
A660-2007-T511#L14R03 (14m)
A660-2007-T511#L20R03 (20m)
A660-2007-T511#L25R03 (25m)

防水コネクタタイプ

A660-2007-T432#L7R003 (7m)
A660-2007-T432#L14R03 (14m)
A660-2007-T432#L20R03 (20m)
A660-2007-T432#L25R03 (25m)

 

用电缆夹固定住 

相机 
ROBOT (CAM1) 

防水连接器型

使用数码复用器板(A05B-2600-J140)的时候 

连接到 JRL7A 上。 

(或者连接到从 JRL7B,C,D 中对应电缆标签的地方上) 
上述以外 

连接到主板的 JRL7 上。 

 
图 2.6.1 (a) 相机连接电缆(模拟相机连接电缆的情况) 
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クランプ金具にて固定下さい。

カメラ/
ROBOT (CAM1)

A660-2007-T511#L7R003A (7m)
A660-2007-T511#L14R03A (14m)
A660-2007-T511#L20R03A (20m)
A660-2007-T511#L25R03A (25m)

防水コネクタタイプ

A660-2007-T432#L7R003A (7m)
A660-2007-T432#L14R03A (14m)
A660-2007-T432#L20R03A (20m)
A660-2007-T432#L25R03A (25m)

デジタルマルチプレクサユニットを使用しない場合:
デジタルCCUに接続

デジタルマルチプレクサユニット (A05B-2601-J031)を使用する場合:
JRL10Aに接続。(または、JRL10B,C,Dのうちケーブルタグに対応する箇所
に接続下さい。)

用电缆夹固定住 

不使用数码复用器板的时候: 

连接到数码 CCU 上。 

相机 
ROBOT (CAM1) 

防水连接器型

使用数码复用器板(A05B-2601-J031)的时候 

连接到主板的 JRL10A 上。 

(或者连接到 JRL10B,C,D 中对应电缆标签的地方上) 

 
图 2.6.1 (b) 相机连接电缆 

(数码相机连接电缆、安装数码 CCU 和数码相机复用器到本体上的情况) 
 

カメラ/
ROBOT (CAM1)

A660-2007-T511#L7R003 (7m)
A660-2007-T511#L14R03 (14m)
A660-2007-T511#L20R03 (20m)
A660-2007-T511#L25R03 (25m)

防水コネクタタイプ

A660-2007-T432#L7R003 (7m)
A660-2007-T432#L14R03 (14m)
A660-2007-T432#L20R03 (20m)
A660-2007-T432#L25R03 (25m)

クランプ金具にて固定下さい。

デジタルマルチプレクサユニット (A05B-2601-J032)を使用する場合:
JRL10Aに接続。(または、JRL10B,C,Dのうちケーブルタグに対応する
箇所に接続下さい。)

用电缆夹固定住 

相机 
ROBOT (CAM1) 

防水连接器型

使用数码复用器板(A05B-2601-J032)的时候 

连接到主板的 JRL10A 上。 

(或者连接到 JRL10B,C,D 中对应电缆标签的地方上) 

 
图 2.6.1 (c) 相机连接电缆 

(数码相机连接电缆，安装数码相机复用器到顶置附加盒的情况) 
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カメラ/
ROBOT (CAM1)

A660-2007-T511#L7R003A (7m)
A660-2007-T511#L14R03A (14m)
A660-2007-T511#L20R03A (20m)
A660-2007-T511#L25R03A (25m)

防水コネクタタイプ

A660-2007-T432#L7R003A (7m)
A660-2007-T432#L14R03A (14m)
A660-2007-T432#L20R03A (20m)
A660-2007-T432#L25R03A (25m)

クランプ金具にて固定下さい。

デジタルマルチプレクサユニット(A05B-2601-J033)を使用する場合:
JRL10Aに接続。(または、JRL10B,C,Dのうちケーブルタグに対応する箇所
に接続下さい。)

用电缆夹固定住 

相机 
ROBOT (CAM1) 

防水连接器型

使用数码复用器板(A05B-2601-J033)的时候 

连接到主板的 JRL10A 上。 

(或者连接到 JRL10B,C,D 中对应电缆标签的地方上) 

 
图 2.6.1 (d) 相机连接电缆 

(数码相机连接电缆，安装数码相机复用器到旁置附加盒上的情况) 
 

2.6.2 力觉传感器连接电缆 (A-控制柜) 

ROBOT
(SEN1)

防水コネクタタイプ
A660-2007-T458#L7R003A (7m)
A660-2007-T458#L14R03A (14m)
A660-2007-T458#L20R03A (20m)クランプ金具にて固定下さい。

マルチプレクサボード(A05B-2600-J140)を使用する場合:
CRS35に接続。

マルチプレクサボードを使用しない場合:
メインボードのCRS35に接続。

用电缆夹固定住 

不使用数码复用器板的时候 

连接到主板的 CRS35 上。 
使用数码复用器(A05B-2600-J140)的时候 

连接到 CRS35 上。 

防水连接器型

 
图 2.6.2 力觉传感器连接电缆 
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2.6.3 立体传感器＋模拟相机连接电缆 (A-控制柜) 

カメラ/
ROBOT (CAM1)

A660-4005-T297#L7R003A (7m)
A660-4005-T297#L14R03A (14m)
A660-4005-T297#L20R03A (20m)
A660-4005-T297#L25R03A (25m)

防水コネクタタイプ

A660-4005-T275#L7R003A (7m)
A660-4005-T275#L14R03A (14m)
A660-4005-T275#L20R03A (20m)
A660-4005-T275#L25R03A (25m)

クランプ金具にて固定下さい。

ROBOT (SEN1)

マルチプレクサボード (A05B-2600-J140)を使用する場合:
JRL7Aに接続。(または、JRL7B,C,Dのうちケーブルタグに対応する箇所に
接続下さい。)

マルチプレクサボードを使用しない場合：
メインボードのJRL7に接続。

用电缆夹固定住 

不使用数码复用器板的时候 

连接到主板的 JRL7 上。 

相机 
ROBOT (CAM1) 

防水连接器型

使用数码复用器板(A05B-2600-J140)的时候 

连接到主板的 JRL7A 上。 

(或者连接到 JRL7B,C,D 中对应电缆标签的地方上) 

 
图 2.6.3 立体传感器+模拟相机连接电缆 

 

2.6.4 力觉传感器＋立体传感器＋模拟相机连接电缆 (A-控制柜) 

カメラ/
ROBOT (CAM1)

A660-4005-T298#L7R003A (7m)
A660-4005-T298#L14R03A (14m)
A660-4005-T298#L20R03A (20m)

防水コネクタタイプ
A660-4005-T276#L7R003A (7m)
A660-4005-T276#L14R03A (14m)
A660-4005-T276#L20R03A (20m)

クランプ金具にて固定下さい。

ROBOT (SEN1)

マルチプレクサボード (A05B-2600-J140)を使用する場合:
コネクタ1：　メインボードのCRS35Bに接続。
コネクタ2：　メインボードのJRL7Aに接続。
(または、JRL7B,C,Dのうちケーブルタグに対応する箇所に接続下さい。)

マルチプレクサボードを使用しない場合：
コネクタ1：　メインボードのCRS35に接続。
コネクタ2：　メインボードのJRL7に接続。

用电缆夹固定住 

不使用数码复用器板的时候 

连接器 1:连接到主板的 CRS35 上。 
连接器 2:连接到主板的 JRL7 上。 

相机 
ROBOT (CAM1) 

使用数码复用器板(A05B-2600-J140)的时候 

连接器 1:连接到主板的 CRS35B 上。 
连接器 2:连接到主板的 JRL7 上。 

(或者连接到 JRL7B,C,D 中对应电缆标签的地方上) 

防水连接器型

图 2.6.4 力觉传感器+立体传感器+模拟相机连接电缆 
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2.6.5 投影机单元连接电缆 (A-控制柜) 

A660-4005-T307#L7R303A (7m)
A660-4005-T307#L14R33A (14m)
A660-4005-T307#L20R33A (20m)
A660-4005-T307#L25R33A (25m)

プロジェクタユニット
 (AC200V電源)

クランプ金具にて固定下さい。
メインボードのCRS35に接続。

電源ユニットのCP3に接続。

イーサネットCCUに接続。

A660-2007-T519#L7R303A (7m)
A660-2007-T519#L14R33A (14m)
A660-2007-T519#L20R33A (20m)
A660-2007-T519#L25R33A (25m)

プロジェクタユニット
 (信号)

 

投影机单元 
(200V 电源) 
投影机单元 
(信号) 

用电缆夹固定住 
连接到主板的 CRS35。

连接到以太网 CCU。

连接到电源单元的 CP35。 

图 2.6.5 (a) 投影机单元连接电缆 (3DA/1300 的情况) 
 

JRL10A  B     C     D    JRL11

JRM16

JRM17A   B     C     DJRM17A   B     C     D

JRM16

JRL10A  B     C     D    JRL11

プロジェクタユニット (3DA/400)
(SENSOR IN)

イーサネットCCUに接続。
クランプ金具にて固定下さい

デジタルマルチプレクサ (A05B-2601-J034)を使用する場合
AC/DC電源のCN51に接続下さい

メインボードのCRS35に接続

A660-8019-T062#L4R303A (4m)
A660-8019-T062#L7R303A (7m)
A660-8019-T062#L14R33A (14m)

CN51に接続されるケーブルのアース端子は
M3ネジ : A6-SW2NA-3X8Sでここに接続する

CN51

投影机单元 (3DA/400)
(SENSOR IN) 

用电缆夹固定住 

连接到主板的 CRS35。 

连接到以太网 CCU。 

使用数码复用器(A05B-2601-J034)的时候 

连接到 AC/DC 的 CN51 上。 

连接到 CN51 上的电缆接地端子， 

用M3螺纹A6-SW2NA-3X8S,连接到这里。

图 2.6.5 (b) 投影机单元连接电缆 (3DA/400、安装数码相机复用器到本体上的情况下) 
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JRL10A  B     C     D    JRL11

JRM16

JRM17A   B     C     DJRM17A   B     C     D

JRM16

JRL10A  B     C     D    JRL11

Ethernet CCU

プロジェクタユニット (3DA/400)
(SENSOR IN)

イーサネットCCUに接続。クランプ金具にて固定下さい

デジタルマルチプレクサ (A05B-2601-J035)を使用する場合
AC/DC電源のCN51に接続下さい

メインボードのCRS35に接続

A660-8019-T062#L4R303A (4m)
A660-8019-T062#L7R303A (7m)
A660-8019-T062#L14R33A (14m)

CN51

CN51に接続されるケーブルのアース端子は
M3ネジ : A6-SW2NA-3X8Sでここに接続する

投影机单元(3DA/400) 
(SENSOR IN) 

用电缆夹固定住 

连接到主板的 CRS35。 

连接到以太网 CCU。 

使用数码复用器(A05B-2601-J035)的时候 

连接到 AC/DC 的 CN51 上。 连接到 CN51 上的电缆接地端子， 

用M3螺纹A6-SW2NA-3X8S,连接到这里。

 
图 2.6.5 (c) 投影机单元连接电缆 

 (3DA/400、数码相机复用器 安装顶置附加盒到本体上的情况下) 
 

JRL10A  B     C     D    JRL11

JRM16

JRM17A   B     C     DJRM17A   B     C     D

JRM16

JRL10A  B     C     D    JRL11

プロジェクタユニット (3DA/400)
(SENSOR IN)

イーサネットCCUに接続。

クランプ金具にて固定下さい

メインボードのCRS35に接続

デジタルマルチプレクサ (A05B-2601-J036)を使用する場合
AC/DC電源のCN51に接続下さい

A660-8019-T062#L4R303A (4m)
A660-8019-T062#L7R303A (7m)
A660-8019-T062#L14R33A (14m)

CN51に接続されるケーブルのアース端子は
M3ネジ : A6-SW2NA-3X8Sでここに接続する

CN51

用电缆夹固定住 

连接到主板的 CRS35。 
连接到以太网 CCU。 

使用数码复用器(A05B-2601-J036)的时候 

连接到 AC/DC 的 CN51 上。 

投影机单元 (3DA/400)

(SENSOR IN) 

连接到 CN51 上的电缆接地端子， 

用 M3 螺纹 A6-SW2NA-3X8S,连接到这里。

图 2.6.5 (d) 投影机单元连接电缆 
 (3DA/400、数码相机复用器 安装旁置附加盒到本体上的情况下) 
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2.6.6 相机连接电缆 (B-控制柜) 

A660-2007-T432#L7R003B (7m)
A660-2007-T432#L14R03B (14m)
A660-2007-T432#L20R03B (20m)
A660-2007-T432#L25R03B (25m)

カメラ
ROBOT(CAM1)

A660-2007-T511#L7R003B (7m)
A660-2007-T511#L14R03B (14m)
A660-2007-T511#L20R03B (20m)
A660-2007-T511#L25R03B (25m)

クランプ金具にて固定下さい。

デジタルCCU(A05B-2603-J030)を使用する場合:
デジタルCCUに接続。

上記以外：
メインボードのJRL7に接続。

マルチプレクサボード(A05B-2600-J140)を使用する場合：
JRL7Aに接続。(または、JRL7B,C,Dのうちケーブルタグに対応する箇所に接続下さい。)

防水コネクタタイプ

 

用电缆夹固定住。 

使用数码复用器(A05B-2603-J030)的时候 

连接到数码 CCU 上。 

防水连接器型

相机 
ROBOT (CAM1) 

使用数码复用器板(A05B-2600-J140)的时候 

连接到主板的 JRL7A 上。 

(或者连接到 JRL7B,C,D 中对应电缆标签的地方上) 
上述以外 

连接到主板的 JRL7 上。 

图 2.6.6 (a) 相机连接电缆 
(模拟・数码相机连接电缆、数码 CCU 的情况下) 
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A660-2007-T432#L7R003B (7m)
A660-2007-T432#L14R03B (14m)
A660-2007-T432#L20R03B (20m)
A660-2007-T432#L25R03B (25m)

カメラ
ROBOT(CAM1)

A660-2007-T511#L7R003B (7m)
A660-2007-T511#L14R03B (14m)
A660-2007-T511#L20R03B (20m)
A660-2007-T511#L25R03B (25m)

クランプ金具にて固定下さい。

デジタルマルチプレクサユニット(A05B-2603-J031)を使用する場合:
JRL10Aに接続。
(または、JRL10B,C,Dのうちケーブルタグに対応する箇所に接続下さい。)

防水コネクタタイプ

 

用电缆夹固定住。

相机 
ROBOT (CAM1) 

防水连接器型

使用数码复用器板(A05B-2603-J031)的时候,接到主板的 JRL10A 上。

(或者连接到 JRL10B,C,D 中对应电缆标签的地方上) 

 
图 2.6.6 (b) 相机连接电缆 

(数码相机连接电缆、数码相机复用器的情况) 
 

2.6.7 力觉传感器连接电缆 (B-控制柜) 

ROBOT(SEN1)

A660-2007-T458#L7R003B (7m)
A660-2007-T458#L14R03B (14m)
A660-2007-T458#L20R03B (20m)

防水コネクタタイプ
クランプ金具にて固定下さい。

マルチプレクサボードを使用しない場合:
メインボードのCRS35に接続。

マルチプレクサボード(A05B-2600-J140)を使用する場合:
CRS35Bに接続。

用电缆夹固定住。 

不使用数码复用器板的时候 

连接到主板的 CRS35 上。 
使用复用器板(A05B-2600-J140)的时候 

连接到数码 CRS35B 上。 

防水连接器型

 
图 2.6.7 力觉传感器连接电缆 
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2.6.8 立体传感器＋模拟相机连接电缆 (B-控制柜) 

ROBOT(SEN1)

A660-4005-T297#L7R003B (7m)
A660-4005-T297#L14R03B (14m)
A660-4005-T297#L20R03B (20m)

クランプ金具にて固定下さい。

カメラ/
ROBOT(CAM1)

A660-4005-T275#L7R003B (7m)
A660-4005-T275#L14R03B (14m)
A660-4005-T275#L20R03B (20m)

防水コネクタタイプ

マルチプレクサボードを使用しない場合:
メインボードのJRL7に接続。

マルチプレクサボード(A05B-2600-J140)を使用する場合:
JRL7Aに接続。(または、JRL7B,C,Dのうちケーブルタグに
対応する箇所に接続下さい。)

用电缆夹固定住。 

防水连接器型

不使用数码复用器板的时候 

连接到主板的 JRL7 上。 

相机 
ROBOT (CAM1) 

使用数码复用器板(A05B-2600-J140)的时候 

连接到主板的 JRL7A 上。 

(或者连接到 JRL7B,C,D 中对应电缆标签的地方上) 

 
图 2.6.8 立体传感器+模拟相机连接电缆 

 

2.6.9 力觉传感器＋立体传感器＋模拟相机连接电缆 (B-控制柜) 

ROBOT(SEN1)

A660-4005-T298#L7R003B (7m)
A660-4005-T298#L14R03B (14m)
A660-4005-T298#L20R03B (20m)

カメラ/
ROBOT(CAM1)

A660-4005-T276#L7R003B (7m)
A660-4005-T276#L14R03B (14m)
A660-4005-T276#L20R03B (20m)

防水コネクタタイプ

クランプ金具にて固定下さい。

マルチプレクサボードを使用しない場合:
コネクタ1:メインボードのCRS35に接続。
コネクタ2:メインボードのJRL7に接続。

マルチプレクサボード(A05B-2600-J140)を使用する場合:
コネクタ1:CRS35Bに接続。
コネクタ2:JRL7Aに接続。　　　　　
　(または、JRL7B,C,Dのうちケーブルタグに対応する箇所に接続下さい。)

用电缆夹固定住。 

不使用数码复用器板的时候 

连接器 1:连接到主板的 CRS35 上。 
连接器 2:连接到主板的 JRL7 上。 

相机

ROBOT (CAM1) 

防水连接器型

使用数码复用器板(A05B-2600-J140)的时候 

连接器 1:连接到主板的 CRS35B 上。 
连接器 2:连接到主板的 JRL7 上。 

(或者连接到 JRL7B,C,D 中对应电缆标签的地方上) 

 
图 2.6.9 力觉传感器＋立体传感器+模拟相机连接电缆 
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2.6.10 投影机单元连接电缆 (B-控制柜) 

A660-4005-T307#L7R503B (7m)
A660-4005-T307#L14R53B (14m)
A660-4005-T307#L20R53B (20m)
A660-4005-T307#L25R53B (25m)

プロジェクタユニット
(AC200V電源)

A660-2007-T519#L7R503B (7m)
A660-2007-T519#L14R53B (14m)
A660-2007-T519#L20R53B (20m)
A660-2007-T519#L25R53B (25m)

クランプ金具にて固定下さい。

イーサネットCCUに接続。
メインボードのCRS35に接続。

電源ユニットのCP3に接続。

プロジェクタユニット
(信号)

 

连接到电源单元的 CP3 上

用电缆夹固定住。 

投影机单元 
(200V 电源) 

投影机单元 
(信号) 

连接到主板的 CRS35 上。
连接到以太网 CCU 上。 

图 2.6.10 (a) 投影机单元连接电缆 (3DA/1300 的情况) 
 

JRL10A  B     C     D    JRL11

JRM16

JRM17A   B     C     DJRM17A   B     C     D

JRM16

JRL10A  B     C     D    JRL11

プロジェクタユニット (3DA/400)
(SENSOR IN)

イーサネットCCUに接続。

クランプ金具にて固定下さい。

メインボードのCRS35に接続。

デジタルマルチプレクサ (A05B-2603-J032)を使用する場合
AC/DC電源のCN51に接続下さい

A660-8019-T062#L4R503B (4m)
A660-8019-T062#L7R503B (7m)
A660-8019-T062#L14R503B (14m)

CN51

CN51に接続されるケーブルのアース端子は
A6-SW2NA-3X8Sでここに接続する

用电缆夹固定住。 

投影机单元 (3DA/400) 
(SENSOR IN) 

连接到主板的 CRS35 上。 

连接到以太网 CCU 上。

使用数码复用器(A05B-2603-J032)时 

连接到 AC/DC 电源的 CN51 

连接到 CN51 的电缆的接地端子 

用 A6-SW2NA-3X8 连接在这里 

图 2.6.10 (b) 投影机单元连接电缆 (3DA/400 的情况) 
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3 动作范围・外形尺寸 

3.1 动作范围 

请用各机器人机构部的说明书参照动作范围。为了保护传感器，有时设定用软件的动作范围限制。 
 

3.2 传感器外形尺寸 

3.2.1 力觉传感器 

图 3.2.1 (a)～(h)表示力觉传感器传感器主体的外形尺寸。请参照下一章的末端执行器安装面尺寸。 

重心位置
注)質量および重心位置は
アダプタ込みの数値です。R

108

8
0

5
4

1
0
4

63

6
.6

59

94O

0.8kg
+X

+Y

 

重心位置 

注释）质量和重心位置 

的计算中考虑了适配器 

 
图 3.2.1 (a) 力觉传感器传感器主体外形尺寸(LR Mate 200iD+FS-15iA 的例子) 
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重心位置
注)質量および重心位置は
アダプタ込みの数値です。

0.9kg

R
99

14
5.

5

1
00

83

94O

54

+X

+Y

重心位置 

注释）质量和重心位置 

的计算中考虑了适配器 

 
图 3.2.1 (b) 力觉传感器 传感器主体外形尺寸(M-10iA+FS-15iA 的例子) 
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重心位置
注)質量および重心位置は
アダプタ込みの数値です。

1.3kg

105O

6
0

R
92

9
0

1
00

15
2
.5

6
6.

5
+X

+Y

重心位置 

注释）质量和重心位置 

的计算中考虑了适配器 

 
图 3.2.1 (c) 力觉传感器 传感器主体外形尺寸(M-20iA+FS-40iA 的例子) 
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重心位置
注)質量および重心位置は
アダプタ込みの数値です。

4.9kg

R 124

95

142O

13

155O

17
5

7
4.

5

20
8

+X

+Y

重心位置 

注释）质量和重心位置 

的计算中考虑了适配器 

 
图 3.2.1 (d) 力觉传感器 传感器主体外形尺寸(M-710iC+FS-100iA 的例子) 
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重心位置
注)質量および重心位置は
アダプタ込みの数値です。

11.9kg

(*1)R-2000iB/165F,125L,165R
(*2)R-2000iB/210F,175L,185L,200R

35
.5

185O

11
8

21
5
(*

1
)

  
  

  
23

5(
*
2)

 

R 159

120

26
8
(*

1)
  

  
 2

88
(*

2
)

+X

+Y

重心位置 

注释）质量和重心位置 

的计算中考虑了适配器 

 
图 3.2.1 (e) 力觉传感器 传感器主体外形尺寸(R-2000iB+FS-250iA 标准适配器的例子) 
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重心位置
注)質量および重心位置は
アダプタ込みの数値です。

14.2kg

3
0
4
 (

*
1
)

  
  

  
 3

2
4
 (

*
2
)

(*1)R-2000iB/165F,125L,165R
(*2)R-2000iB/210F,175L,185L,200R

185O

120

3
5
.5

200O

R
159

2
1
5
 (
*
1
)

  
  

  
2
35

 (
*2

)
1
7
0

+X

+Y

重心位置 

注释）质量和重心位置 

的计算中考虑了适配器 

 
图 3.2.1 (f) 力觉传感器 传感器主体外形尺寸(R-2000iB+FS-250iA 扭矩扳手不需要适配器的例子) 
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64.5

90O

41
.5
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センサヘッド重心
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+Y

传感器主体重心位置

 
图 3.2.1 (g) 3 轴力觉传感器 传感器主体外形尺寸(LR Mate 200iD+FS-15iAe 的例子) 
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センサヘッド重心
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传感器主体重心位置

 
图 3.2.1 (h) 3 轴力觉传感器 传感器主体外形尺寸(M-10iA+FS-15iAe 的例子) 
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3.2.2 立体传感器 

3.2.2.1 传感器主体 

图 3.2.2.1 (a)～(d)表示立体传感器传感器主体的外形尺寸和视场范围的图。 
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スタンドオフ600mmの場合

 

传感器 

重心位置 

传感器 

重心位置 
传感器 

重心位置 

基准距为 600 mm 的情况 

深度 10

深度 15

2-M5 深度 10 

 
图 3.2.2.1 (a) 立体传感器 传感器主体外形尺寸 
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图 3.2.2.1 (b) 立体传感器 传感器主体外形尺寸 (有 LED 照明) 
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图 3.2.2.1 (c) 立体传感器视场范围 
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图 3.2.2.1 (d) 立体传感器视场范围 

(基准距 600mm) 
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3.2.2.2 保护架 

图 3.2.2.2 (a),(b)表示立体传感器用保护架的外形尺寸。 
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图 3.2.2.2 (a) 立体传感器用保护架的外形尺寸(没有 LED 照明) 
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图 3.2.2.2 (b) 立体传感器用保护架外形尺寸(带有 LED 照明) 
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3.2.2.3 相机电缆夹 

图 3.2.2.3 表示立体传感器用相机电缆夹的外形尺寸。 
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图 3.2.2.3 立体传感器用相机电缆夹外形尺寸 
 

3.2.3 相机套件 

3.2.3.1 传感器主体 

图 3.2.3.1 (a)、(b)表示传感器主体的外形尺寸和视场范围的图。图中的视场范围是焦点距离为 8ｍｍ的情况。除了这个以

外就是以下。 
 

表 3.2.3.1 相机套件的视场角度 
镜头焦点距离 水平ｘ垂直 

8mm 33.1°ｘ25.0° 
12mm 22.4°ｘ16.6° 
16mm 16.9°ｘ12.7° 
25mm 11.0°ｘ8.2° 
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图 3.2.3.1 (a) 相机套件传感器主体外形尺寸 视场范围(带有 LED 照明) 
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图 3.2.3.1 (b) 相机套件 传感器主体外形尺寸 视场范围(没有 LED 照明) 
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3.2.4 3 维广域传感器 

图 3.2.4 (a)表示标准配置时的 3 维广域传感器 3DA/1300 外形尺寸图。 
图 3.2.4 (b)表示 3 维广域传感器 3DA/1300 投影机单元的投影范围图。 
图 3.2.4 (c)表示标准配置时的 3 维广域传感器 3DA/400 外形尺寸图。 
图 3.2.4 (d)表示 3 维广域传感器 3DA/400 投影机单元的投影范围图。 
图 3.2.4 (e)表示 3 维广域传感器 相机单元的外形尺寸和视场范围的图。 
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图 3.2.4 (a) 3 维广域传感器外形尺寸 (3DA/1300) 
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图 3.2.4 (b) 3 维广域传感器 投影机单元投影范围 (3DA/1300) 
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图 3.2.4 (c) 3 维广域传感器 外形尺寸(3DA/400) 
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图 3.2.4 (d) 3 维广域传感器 投影机单元投影范围(3DA/400) 
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图 3.2.4 (e) 3 维广域传感器 相机单元外形尺寸 视场范围 
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4 设备的安装 

4.1 手腕部末端执行棋安装面 

4.1.1 有力觉传感器的时候 

图 4.1.1 (a)～(f)标志安装力觉传感器的情况的手腕部末端执行器安装面。 
请设计末端自行器时应同时符合手腕负载条件。另外，请注意发生跟机器人本体的干涉。 
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图 4.1.1 (a) 手腕部末端执行棋安装面 (FS-15iA) 

 



B-83434CM/02  4.设备的安装 

- 39 - 

25 F7
+0.041
+0.020O

50 f7
-0.025
-0.050O

r 0.015

ハンド取付け面 平面度：0.05以下
面粗さ：Ra=6.3a以下

610-M  深さ 10

O 6 F7
+0.022
+0.010 　深さ 10

R
92

9
0

+Y

+X

O
40

30°

30°
30°

30°

45
°

6

6

平面度 : 0.05 以下 
表面粗糙度 : Ra=6.3a 以下 

机械手安装面 

深度 10

深度 10 

 
图 4.1.1 (b) 手腕部末端执行器安装面 (FS-40iA) 
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图 4.1.1 (c) 手腕部末端执行器安装面 (FS-100iA) 
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图 4.1.1 (d) 手腕部末端执行器安装面 (FS-250iA 标准适配器) 
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图 4.1.1 (e) 手腕部末端执行器安装面 (FS-250iA 不用扭矩扳手的适配器) 
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图 4.1.1 (f) 手腕部末端执行器安装面 (FS-15iAe) 

 

4.1.2 机械手安装适配器的设计例 

安装机械手等的末端执行器到力觉传感器上的部件(以后成为「机械手安装适配器」。)的设计，务须严格遵守以下的注

意事项。 
 
(1) 使力觉传感器接触面加工以下。 
 平面度：0.05 以下 (FS-250iA 的情况下，0.015 以下) 
 表面粗糙度： Ra=6.3a 以下 
 (参照图 4.1.2 (a)～(d)) 
(2) 使机械手侧面的平面度相同。 
(3) 对机械手安装适配器的定位请使用平行销。请勿使用弹簧销。 
 

 

注意 
如果使用不满足指定的平面度、表面粗糙度的机械手安装适配器，力觉传感器变形，没有负载的时候也检测大

的负载。这种情况下，无法确保充分的测量范围。 



4.设备的安装  B-83434CM/02 

- 44 - 

 
 

注意 
 由于跟工件的接触，力觉传感器的温度发生急剧变化的时候，力觉传感器的输出变为稳定会需要时间。 

这种情况下，通过在机械手安装适配器和机械手之间安装低热传导率的部件等方法，防止直接的热传导。 
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ハンドなどの寸法に合わせて
ネジ穴等を適宜、追加してください。

材料：SS400, SUS304, A2017 など
（）内の数字は、ハンド等の寸法に合わせて顧客殿で適宜、変更下さい。
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力觉传感器侧 

机械手侧 

剖面 X-X 

4-φ5.5 通孔 
沉空 φ9.5(深度 5.5) 
圆周均布 

定位用销，
请使用平行销φ5h7X12 
(JIS B1354)等等。 

材料 : SS440, SUS304, A2017 等等 
()内的数字，根据机械手等的尺寸，由客户变更。 

根据机械手等的尺寸， 
追加需要的螺孔等。 

深度 6

 
图 4.1.2 (a) 机械手安装适配器设计例 (FS-15iA,FS-15iAe) 
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位置決めピンには
平行ピンΦ6h7X14
(JIS B1354)
などを使用してください。

ハンドなどの寸法に合わせて
ネジ穴等を適宜、追加してください。

材料：SS400, SUS304, A2017 など
（）内の数字は、ハンド等の寸法に合わせて顧客殿で適宜、変更ください。

力センサ側

ハンド側

(           )

X

X

断面 X-X

O 40

O 6 F7 　深さ 6

25 f7
-0.020
-0.041OB

A

5

12

r 0.05

i 0.05 A 105( O )

C1
R0.8MAX

O 6.510-  貫通 　周上等配
ザグリO11 (深さ7)

l O 0.05 AB

45
°

30
°

30°

30°

30°

30
°

O
40

剖面 X-X 

10-φ6.5 通孔 圆周均布 
沉孔 φ11(深度 7) 

力觉传感器侧 

机械手 

根据机械手等的尺寸， 
追加需要的螺孔等。 

定位用销，
请使用平行销φ6h7X14 
(JIS B1354)等等。 
 

深度 6

材料 : SS440, SUS304, A2017 等等 
()内的数字，根据机械手等的尺寸，由客户变更。 

 
图 4.1.2 (b) 机械手安装适配器设计例 (FS-40iA) 
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A

A

断面 A-A

O 100

O 8 H72- 深さ6 
周上等配
l O 0.05 AB

位置決めピンには
平行ピンΦ8h7X20
(JIS B1354)
などを使用してください。

63 h7
0

-0.030O
C1

B

5
.5

125O 以上

R
0.8

MAX

A

r 0.05

r 0.05

i 0.05 A

n 0.05 A

30
°

30
°

30°30°

30°

O 910- 　貫通
座グリ　O14 (深さ10)

O 100

P. C. D 

ハンドなどの寸法に合わせて
ネジ穴等を適宜、追加してください。

材料：SS400, S45C, SUS304 など
（）内の数字は、ハンド等の寸法に合わせて顧客殿で適宜、変更下さい。

力センサ側

ハンド側

(           )

5
以

上

15
以

上

4
2

以
上

ハンド

測定精度確保のため、
ハンドアダプタ、ハンドの
厚みは図面の指定値以上を
確保してください。

50(O 以下)

63(中空穴O 以下)

剖面 A-A 

2-φ8H7 深度 6
圆周均布 

根据机械手等的尺寸， 
追加需要的螺孔等。 

10-φ9 通孔
沉孔 φ14 (深度 10) 

力觉传感器侧 

机械手

定位用销，
请使用平行销φ8h7X20 
(JIS B1354)等等。 

为了保证测量精度， 
使机械手适配器和机械手 
的厚度大于图中的 
指定值。 

材料 : SS440, S45C, SUS304 等等 
()内的数字，根据机械手等的尺寸，由客户变更。 

机械手

 
图 4.1.2 (c) 机械手安装适配器设计例 (FS-100iA) 
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(      )

位置決めピンには
平行ピンΦ10X20
(JISB1354)
などを使用してください。

力センサ側

ハンド側

ハンドなどの寸法に合わせて
ネジ穴等を適宜、
追加してください。

材料：SS400, S45C、SUS304など
()内の数字は、ハンド等の寸法に合わせて顧客殿で適宜、変更下さい。

測定精度確保のため、
ハンドアダプタ、ハンドの厚みは
図面の指定値以上を
確保して下さい。

X

X

断面 X-X

O 10 F82-  深さ9
周上等配
l O 0.1 AB

O
125

A

80 f8
-0.030
-0.076O

B

R0.5MAX

C1
60(O 以下)

r 0.015

n 0.05 A

i 0.05 A

80(中空穴O 以下)

160O 以上

7

18
以

上

3
0
以

上

55
以

上
ハンド

30°

30
°

30°

30°

O 125

O 1110- 　貫通
(ザグリO18 深さ12)

力觉传感器侧 

机械手侧 

机械手 

剖面 X-X 

2-φ10F8 深度 9 
圆周均布 

根据机械手等的尺寸， 
追加需要的螺孔等。 

10-φ11 通孔  
(沉孔 φ18 深度 12) 

定位用销，
请使用平行销φ10X20 
(JIS B1354)等等。 

为了保证测量精度， 
使机械手适配器和机械手
的厚度大于图中的 
指定值。 

材料 : SS440, S45C, SUS 等等 
()内的数字，根据机械手等的尺寸，由客户变更。 

 
图 4.1.2 (d) 机械手安装适配器设计例 (FS-250iA) 
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4.2 立体传感器的干涉范围 

图 4.2 (a)，(b)表示立体传感器的干涉范围。 
使用立体传感器时，请注意视场干涉范围和激光干涉范围干渉范围，设计末端执行器。 
 

視野干渉領域

視野範囲

96.196.1

76.3 76.3

86.2 86.2

レーザ光
干渉領域

23121

11
2

72.1 72.1

64.7 64.7

57.3 57.3

5
0

5
0

4
00

9
3

5

36 61.5

O 5 H8
+0.018
02- 深さ 10 l 0.02

25.5

6.8°

19.8°

 受 光 ユ ニ ッ トA の 場 合

视场干涉范围 

激光干涉 
范围 

受光单元 A 的情况 

深度 10

视场范围 

图 4.2 (a) 立体传感器的干渉范围 (一般用受光单元 A) 
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2.9 ‹

23.6 ‹

l 0.02

 受 光 ユ ニ ッ トB の 場 合

視野干渉領域

視野範囲

レーザ光
干渉領域

116.2 116.2

145.5 145.5

130.9 130.9

5
0

5
0

109.4 109.4

87.4 87.4

98.4 98.4

25.5

9
3

4
00

23113

78

5

36 61.5

O 5 H8
+0.018
02- 深さ 10

受光单元 B 的情况 

视场干涉范围 

视场范围 

激光干涉 
范围 

深度 10

 
图 4.2 (b) 立体传感器的干渉范围 (一般用受光单元 B) 
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5 配线和配管 

5.1 配管 

安装力觉传感器、立体传感器的机器人的配管根基座的机器人的机构部内相同。请参照各机器人机构部的说明书。 
 

5.2 配线 

5.2.1 安装力觉传感器、立体传感器的机器人 

以下标志安装力觉传感器・立体传感器的机器人的配线图。另外，关于机器人机构部本体的配线，请按照各机器人机构

部的说明书。 
 

 

相机电缆 2.3m

力觉传感器 

传感器主体 

立体传感器 

传感器主体 

J1机座～J3外壳 (机构部内) 

K1232 (力觉传感器/立体传感器) 

K1231 (立体传感器) 

J3外壳～J 传感器主体 

K1236 (力觉传感器/立体传感器) 

K1235 (力觉传感器) 

K1234 (立体传感器) 

相机电缆 2.5m (立体传感器) 

机器人机构部 控制部 

 
图 5.2.1 带有传感器机构部的配线 
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5.2.2 3 维广域传感器 

图 5.2.2 (a),(b)表示 3 维广域传感器的配线图。 
 

カメラユニット
(2個)

プロジェクタ 
ユニット

架台

ロボット制御装置

カメラ接続ケーブル
(2本)

プロジェクタ接続ケーブル

相机单元 

(2 个) 

投影机单元 

投影机连接电缆 相机连接电缆 (2 个)

机器人控制装置 

架台 

 
图 5.2.2 (a) 3 维广域传感器的配线 (3DA/1300) 
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カメラユニット
(2個)

プロジェクタ 
ユニット

ロボット制御装置

架台

カメラ接続ケーブル(2本)
プロジェクタ接続ケーブル

机器人控制装置 

投影机连接电缆 

投影机单元 

相机连接电缆 (2 个)

相机单元 

(2 个) 

架台 

 
图 5.2.2 (b) 3 维广域传感器的配线 (3DA/400) 
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6 设置 
在利用 iRVision 之前，需要的设置进行说明。 
 

6.1 基本构成 

这里就 iRVision 的基本构成进行说明。本说明书中说明的是极为一般情况下的构成。根据应用情况，有时需要专用的构

成品。详情请参阅各应用的启动步骤书。 

 
iRVision，典型的由如下设备构成。 
• 相机和镜头或者立体传感器 
• 相机电缆 
• 复用器（被存储在机器人控制装置中 根据需要选配） 
• 示教用电脑 … ※ 
• 通信电缆 … ※ 
 

 注意 
 ※标记的设备只在进行 iRVision 的示教时需要，生产线运行时将其移除。关于这些的设备，我们公司不准备，

请由客户自备。 
 

カメラケーブル

カメラ&レンズ

通信ケーブル

教示用パソコン

ロボット制御装置

相机电缆 

机器人控制装置

相机和镜头 

通信电缆

 
 

6.2 相机的设定和连接 

将 iRVision 的测量用相机连接机器人控制装置上。 
 

6.2.1 相机的设定 

根据 iRVision，设定相机。 
 

6.2.1.1 逐行扫描照相机 

关于 1/3CCD 逐行扫描照相机 (A05B-1405-K501: 索尼 XC-56)，按照以下的表，设定后面面板的开关。 
 

开关 发货时的设定 iRVision 使用时的设定 
DIP 开关 设定全部都为 OFF 设定 7 和 8 为 ON 
75Ω终端 ON ← 

HD/VD 信号输入切换开关 EXT ← 
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0
75Ω终端 

HD/VD 信号切换 

1
2
3
4
5
6
7
8
9

O
N

 
 

6.2.1.2 二倍速逐行扫描照相机 

关于 1/3CCD 二倍速逐行照相机(A05B-1405-K502：索尼 XC-HR50)，按照以下的表，设定后面面板的开关。1/2CCD 的

XC-HR57 也一样。 
 

开关 发货时的设定 iRVision 使用时的设定 
DIP 开关 设定全部都为 OFF 设定 7 和 8 为 ON 
75Ω终端 ON ← 

HD/VD 信号输入切换开关 EXT ← 
 

 

0

1
2
3
4
5
6
7
8
9

O
N

HD/VD信号切换 
75Ω终端 

 
 

6.2.2 相机的连接 

关于相机的到机器人控制装置的连接，请参照 2.6 节。 
 

6.3 示教用电脑的连接 

将示教用的电脑连接到机器人控制装置上，做好开始 iRVision 示教的准备。电脑只在进行 iRVision 的示教时使用，可在

生产线运转时予以移除。 

 

6.3.1 示教用电脑 

iRVision 的示教中使用的电脑，可以在 iRVision 的示教完成后将其移除。已确认动作的电脑和浏览器是 Windows 7 
Professional (32bit 或者 64bit)和 Internet Explorer 9 (32bit)。 

 
 注意 

1 用于试验的语言只限于日文版和美语版。 

2 请在对各版本的 Windows 安装最新的服务包后使用。 

3 没有 Administrator 权限的用户登入到所使用的电脑时，有的情况下电脑和机器人将无法正确进行通信。请以

具有 Administrator 权限的用户重新登入。 
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6.3.2 通信电缆 

这是连接机器人控制装置和 iRVision 示教用电脑的电缆。请选定符合下表规格的 100BASE-T 电缆。 

 
电缆 双绞线 
屏蔽 有 

 

6.3.3 连接通信电缆 

用以太网电缆将机器人控制装置和示教用电脑连接起来。将机器人控制装置一侧连接到主板前面的以太网连接器上。将

电脑一侧连接到带有 标记的连接器上。 

 

6.3.4 决定IP地址 

决定设定在机器人控制装置和示教用电脑中的 IP 地址。通常，IP 地址由网络管理员来决定。作为 IP 地址设定什么为好，

请向贵公司的网络管理员咨询。 

 
在以 1 对 1 的方式连接机器人控制装置和电脑，而不连接除此以外的网络时，还可以像如下所示是那样设定 IP 地址。 

 
机器人控制装置 192.168.0.1 
电脑 192.168.0.2 
网关 192.168.0.3 
子网掩码 255.255.0.0 

 

6.3.5 在机器人控制装置中设定IP地址 

在机器人控制装置中设定 IP 地址。 

 
1 在机器人控制装置的示教器上按下［MENU］。 

2 从下拉菜单选择［6 设定］。 

3 按下 F1［类型］。 

4 从一览选择［主机通信］。 

 

 
 
5 将光标指向［TCP/IP］，按下［ENTER］。 
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6 在［机器人名称］中输入此机器人控制装置的名称。 

7 在［端口#1 IP 地址］中输入机器人控制装置的 IP 地址。 

8 在［子网掩码］中输入子网掩码。 

9 在［拨根器 IP 地址］（路由器 IP 地址）地址中输入默认网关的 IP 地址。 

10 重新接通机器人控制装置的电源。 

 
 注意 

1 请勿在 IP 地址中插入多余的空格和 0。如有多余的空格和 0，将无法正确地进行通信。 

2 请勿在机器人名称中插入多余的空格。 
 

6.3.6 在电脑中设定IP地址 

在示教用电脑中设定 IP 地址。 

 
1 从控制面板打开［Network and Sharing Center］（网络和共享中心）。 
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2 点击［View your active networks］（查看活动网络）中的［Local Area Connection］（本地连接）。 

 

 
 
3 点击［Properties］（属性）按钮。 

 

 
 
4 选择［Internet Protocol Version 4 (TCP/IPv4)］（Internet 协议版本 4（TCP/IPv4）），点击［Properties］按钮。 

 

 
 
5 勾选［Use the following IP address］（使用下面的 IP 地址），输入［IP address］（IP 地址）、［Subnet mask］（子

网掩码）、［Default gateway］（默认网关），点击［OK］（确定）按钮，关闭窗口 
 



6.设置  B-83434CM/02 

- 58 - 

6.3.7 变更Internet Explorer的设定 

变更 Internet Explorer 的设定，以免与机器人控制装置的通信被 Internet Explorer 阻止。这里以 Windows 7 的画面为例

进行说明。 
 
1 从控制面板打开［Internet Options］（Internet 选项）。 

 

 
 

受信任的站点 
将机器人控制装置作为受信任的站点予以登录。 

 
1 选择［Security］（安全）标签。 

 

 
 
2 在区域中选择［Trusted sites］（受信任的站点），点击［Sites］（站点）按钮。 
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3 去掉［Require server verification (https:) for all sites in this zone］（对该区域中的所有站点要求服务器验证）的勾选。 

4 在［Add this website to the zone］（将该网站添加到区域）中输入机器人控制装置的 IP 地址，点击［Add］（添加）

按钮。 

5 按下［Close］（关闭）按钮，关闭对话框。 

 
抑制弹出窗口阻止程序 

使得在访问机器人控制装置内的主页时，弹出窗口不会被阻止。 

 
1 选择［Privacy］（隐私）标签。 

 

 
 
2 点击［Pop-up Blocker］（弹出窗口阻止程序）的［Settings］（设置）按钮。 
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3 在［Address of website to allow］（允许的网站地址）中输入机器人控制装置的 IP 地址，点击［Add］按钮。 

4 按下［Close］按钮，关闭对话框。 

 
代理服务器 

将机器人控制装置作为本地地址予以登录，使得在与机器人控制装置的通信中不使用代理服务器。 

 
1 选择［Connections］（连接）标签。 

 

 
 
2 点击［LAN settings］（局域网设置）按钮。 
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3 尚未勾选［Use a proxy server for your LAN］（为 LAN 使用代理服务器）时，进入步骤 7。 

已经勾选该项时，执行步骤 4～6。 

4 点击［Proxy server］（代理服务器）的［Advanced］（高级）按钮。 

 

 
 
5 在［Exceptions］（例外）中输入机器人控制装置的 IP 地址。 

6 点击［OK］按钮，关闭对话框。 

7 点击［OK］按钮，关闭窗口。 

 
 

6.3.8 变更Windows防火墙的设置 

设置 Windows 防火墙，以免与机器人控制装置的通信被 Windows 防火墙阻止 
 
1 从控制面板打开［Windows Firewall］（Windows 防火墙）。 
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2 点击［Allow a program or feature through Windows Firewall］（允许程序或功能通过 Windows 防火墙）。 

 
 

 
 
 
3 点击［Change settings］（更改设置）按钮。 
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4 从一览选择［Internet Explorer］，点击［Add］按钮。 

5 点击 OK 按钮，关闭画面。 

 

提示 

 此外，由于所使用的 PC 中安装的 Internet Explorer 的加载项和安全软件的影响，有的情况下与机器人控制装

置的通信不再能正常进行。在 iRVision 示教中发生 PC 相关的问题时，首先请参照 R-30iB/ R-30iB Mate 控制

装置 iRVision 操作说明书 (参考篇)(B-83304CM)的“A.4.1 电脑上的示教操作无法顺利进行”项。 
 

6.3.9 安装视觉UIF控制 

要打开 iRVision 的编辑画面，需要在所使用的电脑中预先安装“视觉 UIF 控制”。在首次点击上述链接时，从机器人控

制装置安装视觉 UIF 控制。下面示出步骤。 

 
1 点击 iRVision 的［示教和试验］。若所使用的电脑中已经安装有视觉 UIF 控制，则会打开视觉的示教画面。这种情

况下完成操作。 

尚未安装视觉 UIF 控制时，显示如下所示的画面。 

 

 
 
2 稍候片刻，显示如下所示的画面。 
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3 点击［Run］（运行）按钮。 

4 稍候片刻，显示如下所示的画面。 

 

 
 
5 点击［Run］。 

6 显示如下所示的对话框。 

 

 
 
7 点击［Yes］（是）按钮。 
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8 开始安装。 

 

 
 
9 安装完成时，Internet Explorer 的所有窗口都会被关闭。 

10 再次启动 Internet Explorer，打开机器人的主页。 

11 打开 Internet Explorer 时，显示如下所示的消息。点击“×”按钮，关闭消息。 
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7 调整 
由于我公司已经在最佳状态下发货，所以在搬入设备安装时，客户不必进行力觉传感器和立体传感器的调节。但是，由

于长期使用，或者在更换部件时，请按照本节内容进行适当调节。相机套件,按照本节，系统启动时进行镜头的焦点和光

圈的调整和校准。 
 

7.1 力觉传感器 

力觉传感器的机构部没有部件等的调整项目。另外，关于用力觉传感器的力控制功能，请参照 R-30iB Controller FORCE 
SENSOR OPERATOR’S MANUL(B-83424EN)。 
 

7.2 立体传感器 

7.2.1 校准 

在使用时，需要校准。请参照 R-30iB/R-30iB Mate 控制装置 iRVision 操作说明书(参考篇編)(B-83304CM)的相机校准的

章。 
 

7.3 相机套件 

7.3.1 镜头的焦点和光圈的调整 

为了使用相机套件取得画像，需要预先使镜头的焦点和光圈在最合适的状态。按照以下的步骤进行调整。(参照图 7.3.1) 
 
1 使相机和工件之间的距离与工件检测时相同。 
2 旋转相机套件传感器主体的镜头外罩，对准镜头外罩的缺口和防止脱落用园头螺栓的相位。 
3 把镜头外罩向轴方向滑动，然后拧松镜头的焦点和光圈用环的固定螺钉。 
4 在 iPendant 上或者示教用电脑上显示相机的画像，确认该画像的同时，调整镜头的焦点和光圈。 
5 紧固固定螺钉，把镜头外罩滑动到原来的位置。 
6 旋转镜头外罩，使镜头外罩的缺口和防止脱落用的按钮螺栓的相位相差 10 度(5～6ｍｍ)左右。 

SECTION AA'

A
ロックネジ

レンズカバー

センサヘッド

②

抜け止め用のボタンボルト(2箇所)

①

レンズカバーの切り欠き(2箇所)

レンズカバー

絞りリング

焦点リング

A'

镜头外罩 

传感器主体 
镜头外罩 

固定螺钉 

镜头外罩的缺口 (2 个地方) 

 防止脱落用园头螺栓 (2 个地方) 

光圈环

焦点环 

 
图 7.3.1 镜头的焦点和光圈的调整方法 
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7.3.2 校准 

使用时需要进行校准。关于详细，请参照 R-30iB /R-30iB Mate 控制装置 iRVision 操作说明书(参考篇)(B-83304CM) 的
相机校准的章。 
 

7.3.3 镜头的更换 

为了变更相机套件的视场范围，需要更换为不一样的焦点距离的镜头。 
按照以下的步骤进行更换。(参照图 7.3.3) 
 
1 有 LED 照明的时候，把相机电缆 LED 照明侧的连接器取下。 
2 把外罩Ａ的国定螺钉取下。 
3 把盖板Ａ旋转的同时取下。 
4 把镜头保持器的固定螺钉取下。 
5 把镜头取下。 
6 使镜头穿过相机顶端的状态下，把新的镜头装上。 
7 使镜头保持器抵靠于镜头的状态下，用固定螺钉固定住。在固定螺钉的螺纹部涂上乐泰 243 浇水，以在图表示的力

矩紧固。 
8 安装外罩Ａ。旋转外罩 A、直到外罩 A 和外罩 B 之间没有间隙为止。 
9 把外罩Ａ的固定螺钉装上。在固定螺钉的螺纹部涂上乐泰 243 胶水，以在图表示的力矩紧固。 
10 安装 LED 照明的情况下，把相机电缆的 LED 照明侧的连接器装上。 

 

LED照明

カメラケーブル

コネクタ

トメネジ (M3X5)
カバーA

カバーB

カバーAの回転方向
（取り外すとき）

LT243
0.36Nm

トメネジ (M3X5)
LT243
0.12Nm

レンズホルダ

レンズ
LT243 ：ロックタイト243を

　塗布して下さい。

備考

カメラ

连接器

相机电缆

相机

镜头

镜头保持器

外罩 A 

外罩 B

固定螺钉 (M3X5)

固定螺钉 (M3X5)

涂上乐泰 243 胶水 

外罩 A 的旋转方向

(拆除时) 
LED 照明 

备考 

 
图 7.3.3 镜头的更换方法 
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7.3.4 扩散膜的追加 

以追加扩散膜到相机套件用 LED 照明上，扩散照射光，可照更大的范围。 
使用时按照以下进行追加。(参照图 7.3.4) 
 
1 把机器人停止在传感器主体的照明外罩向上的位置，然后切断机器人控制装置的电源。 
2 用清洁的干燥空气吹保持器表面和窗口的尘埃。 
3 把螺栓取下，然后把保持器和照明外罩取下。 
4 用清洁的干燥空气吹保持器、窗口和 LED 照明内部的尘埃，清除。 
5 揭下扩散膜的保护胶卷，对准盒内侧的形状的同时放置到 LED 照明的点灯上。此时，扩散面(粗糙的表面)为照明外

罩侧。 
6 用含有酒精的镜头清洁用纸擦拭保持器和窗口。反复擦拭直到污点消除。不能清除污点的时候，更换照明外罩。 
7 用螺栓把照明外罩和保持器固定，装回。 
8 确认照明外罩和窗口表面是否有尘埃或者污点。内部上粘附有尘埃的时候，把照明外罩取下，清洁的干燥空气吹，

清除。内部有污点的时候，把照明外罩取下，从步骤 6 重做。外部上粘附有尘埃或者污点时，按照 9.3.1 节的步骤，

进行清洁。 
 

ボルト M3X8(6)

ホルダ

ライトカバー

拡散面

拡散シート

LED照明

センサヘッド

ガスケット

ゆるみ止め:ロックタイト243
　　　　    　　(はみ出さないように少量塗布すること)
締付トルク:0.36Nm

照明外罩 

保持器 

传感器主体

密封垫 

LED 照明 

扩散膜 

扩散面 

螺栓 M3X8 (6) 
防松剂 乐泰 243 胶水 
(以免被挤压出来，涂上小量) 
拧紧力矩 0.36Nm (10kgfcm) 

 
图 7.3.4 扩散膜的追加方法 
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7.4 3 维广域传感器 

7.4.1 投影机的投影范围的变更 

为了使用投影机精度良好地进行检测，得根据需要的检测范围变更投影范围。 使用比标准的投影范围窄小的范围，短 
缩从投影机到投影范围的中心的距离，根据这个距离进行投影机的焦点调整。以下表示步骤。 
 
1 把有平坦的面的东西放置到要进行 3 维广域传感器的测量的范围的中央的高度上。 
2 拧松镜头外罩固定用 M3 固定螺钉。 
3 把镜头外罩按逆时针方向转动。然后把镜头外罩和密封垫取下。 
4 拧松焦点调整用环固定用 M3 固定螺钉 2 个（背面/表面）。请注意勿拧松变焦调整用环固定用 M3 固定螺钉。 
5 显示 3 维广域传感器的示教画面。 
6 在 3 维广域传感器设定画面上的「连续电灯模式」选择「黑白格」，按下「投影机 ON」按钮。从投影机单元投射

黑白格板的图形。 
 

 
 
7 确认投影图形的同时旋转焦点调整用环，调整焦点。看得见投影设备（DMD）的细格子状的图案的话，(下图)焦点

调好。 

 
 

8 一点点交替紧固焦点调整用环固定用 M3 固定螺钉 2 个，固定焦点调整用环。如果只紧固有其中一个固定螺钉太多， 

就会引起过度的负载， 请注意。 

ガスケット

レンズカバー

レンズカバー固定用
M3トメネジ 1個

レンズ 焦点調整リング

焦点調整リング固定用
M3トメネジ 2個(表/裏)

ズーム調整リング固定用
M3トメネジ 2個(表/裏)
こちらは緩めないこと

A
詳細 A密封垫 

镜头外罩 

详细 A 

镜头外罩固定用 
M3 固定螺钉 1 个 

镜头焦点调整用环 

焦点调整用环固定用  
M3 固定螺钉  2 个 (表面/背面)

变焦调整用环固定用 
M3 固定螺钉 2 个  (表面/背面)

请勿放松这些。 

 
图 7.4.1 投影机的焦点调整 
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7.4.2 相机单元的焦点调整 

如果从 3 维广域传感器到工件的距离跟标准位置不同的时候，要适当调整镜头的焦点和光圈。按照以下进行调整。(参照 
图 7.4.2 ) 
 
1 使自相机至工件的距离与工件检测时相同。 
2 把相机单元的 4 个 M3x5 螺栓取下，然后把外罩取下。 
3 拧松要调整焦点和光圈的固定螺钉。 
4 在 iPendant 或者示教用电脑显示相机的画像，确认该画像的同时调整镜头的焦点和光圈。 
5 紧固固定螺钉，旋转到固定螺钉的顶端抵靠于镜头的顶端。 
6 固定螺钉的顶端冲镜头的侧面后，并旋转 3/8 (135 度)。 
7 用 4 个 M3x5 螺栓紧固相机单元的外罩。 
 
另外, 在出厂调整时,已经设置了最适于标准位置的焦点和光圈。(3DA/1300 的情况) 

 

A

カバー

ボルト
M3X5 (4)
ゆるみ止め：ロックタイト243
締付トルク：1.0Nm (10kgfcm)

矢視　A
焦点調整時、このトメネジを緩める。
M3X5
ゆるみ止め：TB1401B

絞り調整時、こちらのトメネジを緩める。
M3X5 
ゆるみ止め：TB1401B

レンズ镜头 

视图 A 

外罩 

螺栓 
M3X5 (4) 
防松剂 乐泰 243 胶水 
拧紧力矩 1.0Nm (10kgfcm)

调整焦点时，放松这个固定螺钉
M3X5  
防松剂 : TB1401B 

调整光圈时，放松这个固定螺钉 
M3X5  
防松剂 : TB1401B 

 
图 7.4.2 相机单元的焦点调整 
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8 预防性维修 
通过进行日常检修、定期检修，可以将传感器的性能保持在稳定的状态。以下表示传感器的定期检修项目。另外，关

于机器人机构部，请参照各机器人机构部的说明书。关于控制装置本体，请参照控制装置维修说明书。 
 

8.1 日常检修 

(1) 运转之前 (通电后) 
対 象 检修项目 检修要领 

橡胶外罩的龟裂 检查传感器主体的橡胶是否有龟裂或者裂纹等的异常。 力觉传感器 
传感器电缆的异常 检查传感器电缆是否有异常的扭曲，歪曲，龟裂等。 
窗口的污垢 检查窗口是否有污点。有污点的时候，进行清洁。(参照 9.2.1 节) 立体传感器 
传感器电缆的异常 检查传感器电缆是否有异常的扭曲，歪曲，龟裂等。 
照明外罩、窗口的污垢 检查照明外罩和窗口是否有污点。有污点的时候，进行清洁。 

(参照 9.3.1 节) 
相机套件 

传感器电缆的异常 检查传感器电缆是否有异常的扭曲，歪曲，龟裂等。 
窗口的污垢 检查窗口是否有污点。有污点的时候，进行清洁。（参照 9.4 节） 3 维广域传感器 
电缆的异常 检查电缆是否有龟裂或者裂纹等的异常。 

 
(2) 运转之前 (通电后) 

対 象 检修项目 检修要领 
立体传感器 激光灯的点灯 确认传感器主体激光灯的点灯。 
 

(3) 运转之后 
対 象 检修项目 检修要领 

力觉传感器 各部的清洁和检修 对传感器主体周围进行清洁。检查橡胶外罩，电缆等是否有龟裂，裂纹。

立体传感器 各部的清洁和检修 对传感器主体周围进行清洁。检查电缆等是否有龟裂，裂纹。 
相机套件 各部的清洁和检修 对传感器主体周围进行清洁。检查电缆等是否有龟裂，裂纹。 
3 维广域传感器 各部的清洁和检修 进行传感器周围的清洁。检查电缆等是否有龟裂，裂纹。 
运转结束后，将机器人恢复为原点，切断控制装置的电源。 
 

8.2 3 个月检修 

対 象 检修项目 检修要领 
是否有安装的放松 检查传感器和传感器适配器的安装是否有放松。 力觉传感器 
是否有连接器的放松 检查传感器主体部和 J3 外壳部的连接器的嵌合是否有松动。 
是否有安装的放松 检查传感器和传感器适配器的安装是否有放松。 立体传感器 
是否有连接器的放松 检查传感器主体部和 J3 外壳部的连接器的嵌合是否有松动。 
是否有安装的放松 检查传感器的安装是否有放松。 相机套件 
是否有连接器的放松 检查传感器主体部和 J3 外壳部连接器的嵌合是否有放松。 
是否有安装的放松 检查传感器和传感器适配器的安装是否有放松。 3 维广域传感器 
是否有连接器的放松 检查投影机单元的连接器的嵌合是否有放松。 
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8.3 1 年检修 

対 象 检修项目 检修要领 
是否有安装的放松 与 3 个月检修相同 力觉传感器 
是否有连接器的放松 与 3 个月检修相同 
是否有安装的放松 与 3 个月检修相同 立体传感器 
是否有连接器的放松 与 3 个月检修相同 
是否有安装的放松 与 3 个月检修相同 相机套件 
是否有连接器的放松 与 3 个月检修相同 
是否有安装的放松 与 3 个月检修相同 3 维广域传感器 
是否有连接器的放松 与 3 个月检修相同 

 

8.4 3 年检修 

対 象 检修项目 检修要领 
是否有安装的放松 与 3 个月检修相同 力觉传感器 
是否有连接器的放松 与 3 个月检修相同 
是否有安装的放松 与 3 个月检修相同 立体传感器 
是否有连接器的放松 与 3 个月检修相同 
是否有安装的放松 与 3 个月检修相同 相机套件 
是否有连接器的放松 与 3 个月检修相同 
是否有安装的放松 与 3 个月检修相同 3 维广域传感器 
是否有连接器的放松 与 3 个月检修相同 

 

8.5 维修・检修用器具 

作为维修・检修用工具，建议用户准备好下例器具。 
 
(1) 测定器 

游标卡尺 ： 150mm 
 
(2) 工具 
 扭矩扳手 M3～M16 (注释) 
 扭矩扳手 对边宽 30 mm(只相机套件) 
 扭力螺丝刀 M2～M3 (只相机套件) 
 六角扳手组件 对边宽 1.5、2、3、4、5、6、8、10 、12、14 的 (各部件更换用) 
 十字形螺丝起子 ： 大、中、小 

 一字形螺丝起子 ： 大、中、小 

 套管螺丝起子： M3～M6 
 万能螺丝扳手 
 钢丝钳 
 扁嘴钳 
 钳子 
 双头梅花扳手 
 注脂枪 

 C 型定位环用钳子 
 怀里电筒 

 

注意 
 M4 用、M5、M6 用扭矩扳手，如图 8.5 (a)、(b) 示例中所示那样，请准备节省空间型的扭矩扳手头。 
 M4 用・・・更换力觉传感器(FS-40iA)和相应的传感器适配器时使用。 
 M5 用・・・更换力觉传感器(FS-15iA) 和相应的传感器适配器时使用。 
 M6 用・・・更换力觉传感器(FS-100iA, FS-250iA)和相应的传感器适配器时使用。 
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M5用 (力センサ(FS-15iA)で使用)
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M6用 (力センサ(FS-100iA,FS-250iA)で使用)
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以

下

1
0
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m
以

上

5mm以下

M4用 (力センサ(FS-40iA)で使用)

3

 

M4 用 在力觉传感器(FS-40iA)使用 M5 用 在力觉传感器(FS-15iA)使用 

M6 用 在力觉传感器(FS-100iA，FS-250iA)使用 

 
图 8.5 (a) 扭矩扳手头的例子 1 

 

 
 

 
图 8.5 (b) 扭矩扳手头的例子 2 

 (如图 8.5 (b) 示例中所示那样，在市场上的形状的东西也可以使用。) 
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9 定期维修部件的更换 
通过进行定期的维修部件的更换，可以将传感器的性能保持在稳定的状态。按照以下的步骤进行定期维修部件的更换。 
 

9.1 力觉传感器 

力觉传感器没有定期维修部件。请厉行定期检修。(请参照 2 章) 
 

9.2 立体传感器 

在立体传感器的窗口表面目视看到污点的时候，清洁表面。以清洁不能清除污点的时候或者有破碎或者伤的时候，进行

更换。 
 

9.2.1 窗口板的清洁 

清洁窗口板的时候，按照以下的步骤进行清洁。(参照图 9.2.1) 
1 把机器人停止在传感器主体的窗口板向下的位置，然后切断机器人控制装置的电源。没有制动器的轴由重力会落下，

请注意。 
2 用清洁的干燥空气吹窗口保持器表面和窗口板的尘埃，清除。 
3 请用含有酒精的镜头清洁用纸擦拭窗口板。一直擦拭到污点消失为止。如果不能清除污点，请参照 9.2.2 节更换窗口

板。 

 
立体传感器 
传感器主体 

 
图 9.2.1 窗口板的清洁 
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9.2.2 窗口板的更换 

更换窗户板的时候，按照以下的步骤进行更换。(参照图 9.2.2) 
1 把机器人停止在传感器主体的窗口板向下的位置，然后切断机器人控制装置的电源。没有制动器的轴由重力会落下，

请注意。 
2 用干净的布块等擦干窗口保持器表面和窗口的尘埃。 
3 把窗口保持器安装螺栓，把窗口板跟窗口保持器一起取下。 
4 从窗口适配器上把窗口板取下，用清洁的干燥空气吹窗口保持器内侧的尘埃和污点，用镜头清洁用纸或者清洁的布

擦拭，清除。 
5 把新的窗口板装到窗口保持器上，用窗口保持器安装螺栓把窗口保持器固定，装回。 
6 确认窗口表面是否有污垢。弄脏的时候，按照 9.2.1 节的步骤进行清洁。 
 

立体传感器

传感器主体 

密封垫 WL (2) 
密封垫 WC 

窗口板 C 

窗口保持器 C 

窗口板 C 窗口板 L

窗口保持器 L

窗口板 L(2)

 
图 9.2.2 窗户板的更换 

 

9.3 相机套件 

在相机套件的照明外罩，窗口表面目视看到污点的时候，请清洁表面。如果以清洁不能清除污点或者有破碎或者外伤，

进行更换。 
 

9.3.1 照明盖板和窗口的清洁 

清洁照明外罩和窗口的时候，按照以下的步骤清洁。(参照图 9.3.1) 
 
1 把机器人停止在照明外罩和窗口向下的位置，然后切断机器人控制装置的电源。 
2 用清洁的干燥空气吹保持器表面，照明外罩和窗口的尘埃，清除。 
3 用含有酒精的镜头清洁用纸，擦拭照明外罩和窗口。一直擦拭到污点消失为止。如果不能清除污点，请参照 9.3.2

节的步骤，更换照明外罩和窗口。 
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LED 照 明 な し の 場 合LED 照 明 付 の 場 合

センサヘッドセンサヘッド

LED照明 フロントアダプタ①

ライトカバー ウインドウ
②

①

②

传感器主体传感器主体 

窗口 

前面适配器

照明外罩 

LED 照明 

带有 LED 照明时 没带有LED照明时 

 
图 9.3.1  照明外罩和窗口的清洁 

 

9.3.2 照明外罩和窗口的更换 

更换照明外罩、窗口的时候，按照以下的步骤进行更换。(参照图 9.3.2) 
 
1 把机器人停止在照明外罩和窗口向下的位置，然后切断机器人控制装置的电源。 
2 用清洁的布块擦拭保持器表面和窗口的尘埃。 
3 把螺栓取下，然后把照明外罩和窗口跟保持器一起取下。 
4 用清洁的干燥空气吹保持器内侧的尘埃和污点，或者用镜头清洁用纸或者清洁的布块擦拭，清除。 
5 用螺栓把新的照明外罩、窗口和保持器固定，装回。 
6 确认照明外罩、窗口表面是否有污垢。有污垢的时候，按照 9.3.1 节的步骤进行清洁。 
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LED 照 明 な し の 場 合LED 照 明 付 の 場 合

センサヘッド センサヘッド

ガスケット

ライトカバー

ホルダ

LED照明

ボルト M3X8 (6)
ゆるみ止め:ロックタイト243
締付トルク:0.36Nm

フロントアダプタ

Oリング

ウインドウ

ホルダ

ボルト M3X5(4)

传感器主体传感器主体 

密封垫 

照明外罩 

保持器 

窗口 

前面适配器 

保持器

螺栓 M3X5 (4) 

O 形密封圈 

螺栓 M3X8 (6) 
防松剂 乐泰 243 胶水 
拧紧力矩 0.36Nm 

LED 照明 

带有 LED 照明时 没带有LED照明时 

 
图 9.3.2  照明外罩、窗口的更换 

 

9.4 3 维广域传感器 

9.4.1 投影机单元的透明盖板的清洁 

清洁投影机单元的窗口板的时候，按照以下的步骤进行清洁。（按照图 9.4.1 (a),(b)) 
1 切断机器人控制装置的电源。 
2 用清洁的干燥空气吹窗口保持器表面和窗口板的尘埃，清除。 
3 用含有酒精的镜头清洁用纸擦拭窗口板。一直擦拭到污点消失为止。如果不能清除污点，请参照 9.4.2 节的步骤，把

窗口板更换。 
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ウィンドウプレート

プロジェクタユニット

21

 

窗口板 

投影机单元 

 
图 9.4.1 (a) 投影机单元的窗口板的清洁 (3DA/1300) 

 

21

ウィンドウプレート

プロジェクタユニット投影机单元 

窗口板 

 
图 9.4.1 (b) 投影机单元的窗口板的清洁 (3DA/400) 
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9.4.2 投影机单元的透明盖板的更换 

更换投影机单元的窗口板的时候，按照以下的步骤进行更换。（参照图 9.4.2 (a),(b)） 
1 切断机器人控制装置的电源。 
2 用清洁的布块擦拭窗口保持器表面和窗口板的尘埃。 
3 把螺栓取下，跟窗口保持器和密封垫一起把窗口板取下。 
4 用清洁的干燥空气吹窗口保持器内侧的尘埃或者污点。用镜头清洁用纸或者清洁的布块擦拭，清除。 
5 用螺栓把新的窗口扳，密封垫和窗口保持器固定住，装回。 
6 确认窗口板表面是否有污点。有污点的时候，按照 9.4.1 节的步骤，进行清洁。 

 

ボルト M4X6(4)

ガスケット

ウィンドウプレート

プロジェクタユニット

ウィンドウホルダ

投影机单元 

窗口板 

密封垫 

窗口保持器 

螺栓 M4X6 (4) 
 

图 9.4.2 (a)投影机单元的窗口板的更换 (3DA/1300) 
 

ボルト M4X6(4)

ウィンドウホルダ

ガスケット

ウィンドウプレート

プロジェクタユニット投影机单元 

密封垫 

窗口板 

窗口保持器 

螺栓 M4X6 (4) 
 

图 9.4.2 (b)投影机单元的窗口板的更换 (3DA/400) 
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9.4.3 相机单元的透明盖板的清洁 

清洁相机单元的窗口板时，按照以下的步骤进行清洁。（参照图 9.4.3) 
1 用清洁的干燥空气吹窗口保持器表面和窗口板的尘埃，清除。 
2 用含有酒精的镜头清洁用纸擦拭窗口板。一直擦拭到污点消失为止。如果不能清除污点，请参照 9.4.4 节的步骤，更

换窗口板。 
 

21

ウィンドウホルダ

ウィンドウプレート窗口扳 

窗口保持器 

 
图 9.4.3 相机单元窗口扳的清洁 
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9.4.4 相机单元的透明盖板的更换 

更换相机单元的窗口板的时候，按照以下的步骤进行更换。（参照图 9.4.4） 
1 用清洁的布块擦拭窗口保持器表面和窗口板的尘埃。 
2 把螺栓取下，跟窗口保持器一起把窗口板取下。 
3 用清洁的干燥空气吹窗口保持器内侧的尘埃和污点，用镜头清洁用纸或者清洁的布块擦拭，清除。 
4 用螺栓把新的窗口板和窗口保持器固定，装回。 
5 确认窗口板表面是否有污点。有污点的时候，按照 9.4.3 节的步骤，进行清洁。 
 

ボルト
M3X8 (4)
ゆるみ止め：ロックタイト243
締付トルク：1.0Nm (10kgfcm)

ウィンドウホルダ

ウィンドウプレート窗口扳 

窗口保持器 

螺栓 M3X8 (4) 
防松剂 乐泰 243 胶水 
拧紧力矩 1.0Nm (10kgfcm) 

 
图 9.4.4 相机单元窗口扳的更换 
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10 部件的更换 
注释 
 有乐泰胶水涂敷指定标示的重要的螺栓紧固部位，应对内螺纹侧长度方向上的整个啮合部区域进行涂敷。如果

涂敷在外螺纹侧，会出现因为得不到预期效果而导致螺栓松动的情况。请除去附着在螺栓上和螺纹内的杂质，

擦掉啮合部的油，并确认螺纹内是否有溶剂残留。紧固螺栓后如有乐泰胶水被挤压出来，务必将其擦掉。 

 

10.1 力觉传感器机构部 

10.1.1 传感器主体的更换 

力觉传感器的传感器主体发生故障的时候按照如下的步骤更换传感器主体。(参照图 10.1.1 (a)～(i)) 
 

拆除步骤 
1 将机器人移动到为了更换传感器主体的姿势。建议的姿势是 J1～J4 都为 0º、J5 为＋90º、J6 为 0°的状态。如果无

法移动时，将机器人移动到 J4 为 0º，J3＋J5 为＋90º的姿势。 
2 按下非常停止开关。 
3 把机械手等部件，并取下机械手安装适配器。若装有立体传感器的时候，把立体传感器的传感器适配器一起取下。

此时，应在各个部件上画上划线标记等，以弄清部件的安装位置。 
4 放松传感器主体安装螺栓，把力觉传感器的参数返回初期状态。回复的时候按照安装步骤的 5～8。(关于 FS-15iAe，

将在后面叙述。) 确认示教器上的力觉传感器状态画面上显示的力和力矩。絶対値在下述的标准值以下时，传感器

主体不异常，不需要进行传感器主体的更换。不更换传感器主体，按照安装步骤的 1 和 10 以后的步骤，进行装配。 
FS-15iAe 的情况下：设定以下的 6 个系统变数为 0。关于系统参数的显示方法，请参照 R-30iB/ R-30iB Mate 
CONTROLLER OPERATOR’S MANUAL (Basic Operation) (B-83284EN) 附录 C.1。 

  $CCC_GRP.$CLR_FORCE[1]～[6] 
 

表 10.1.1 (a) 传感器主体拆除后的标准值 (绝对值) 
 FS-15iA FS-40iA FS-100iA FS-250iA FS-15iAe 

Ｆｘ 10N 以下 20N 以下 50N 以下 100N 以下 - 
Ｆｙ 10N 以下 20N 以下 50N 以下 100N 以下 - 
Ｆｚ 30N 以下 60N 以下 150N 以下 300N 以下 60N 以下 
Ｍｘ 0.3Nm 以下 0.6Nm 以下 1.5Nm 以下 3.0Nm 以下 0.6Nm 以下 
Ｍｙ 0.3Nm 以下 0.6Nm 以下 1.5Nm 以下 3.0Nm 以下 0.6Nm 以下 
Ｍｚ 0.6Nm 以下 1.2Nm 以下 3.0Nm 以下 6.0Nm 以下 - 

 
5 切断机器人控制装置的电源。 
6 从传感器主体上把力觉传感器的传感器电缆取下。 
7 把传感器主体安装螺栓和垫圈取下，从力觉传感器的传感器适配器上把传感器主体取下。 
 

拆除时的注意事项 
请勿分解力觉传感器的传感器主体。分解的话，不能进行以后的正确的力和力矩的测量。另外，会导致传感器的受命缩

短。 
 

安装步骤 
因为需要特定的形状的扭矩扳手，请参照「8.5 维修・检修用器具」。 
1 把安装螺栓和垫圈把传感器主体暂时装到传感器适配器上。按照对角的顺序暂时紧固螺栓。 
2 把传感器电缆装上。 
3 打开机器人控制装置的电源。 
4 按下非常停止开关。 
5 传感器主体， 随附有含有参数文件(文件名称 CCSCB2.CM, 以下 CCSCB2.CM)的 CD-R。 首先，用电脑将 

CCSCB2.CM 复制到存储卡中。注释 1) 接着，插入存储卡到机器人控制装置的存储卡插槽中，通过按下示教器上的

[MENU]，接着按下[7](文件)，显示文件画面。按下[F2](目览)，从显示的表中选择(*.*)，显示文件表。将光标指
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向 CCSCB2.CM，按下[ENTER]，最后按下[F4](是(YES))。注释 2) 正常结束时，在画面的最下面显示(正常完成

(Execution is completed successfully))。 
注释 1) 关于可使用的存储卡的种类和文件的基本操作，请参照 R-30iB/ R-30iB Mate CONTROLLER OPERATOR’S 

MANUAL (Basic Operation)的 8 章(FILE INPUT//OUTPUT)。 
注释 2) 不是[F3](LOAD)，按下[ENTER]。 

FS-15iAe 的情况下：不需要步骤 5。 
6 切断机器人控制装置的的电源，再次接通电源。 
7 按下非常停止开关。 
8 确认示教器上的力觉传感器状态画面的传感器温度的同时，等 15～60 分钟左右直到温度稳定为止。(到稳定的时间

根据周围温度而不同。) 
FS-15iAe 的情况下：不需要步骤 8。 

9 确认示教器上的力觉传感器状态画面的力和力矩。值在下述的标准值以下时，按照步骤 10 以后，进行装配。值比下

述的标准值大的时候，有可能发生了什么故障。暂时拆除传感器主体之后，返回步骤 1，再度重行安装作业。 
 

表 10.1.1 (b) 传感器主体暂时固定后的标准值 (绝对值) 
 FS-15iA FS-40iA FS-100iA FS-250iA FS-15iAe 

Ｆｘ 20N 以下 40N 以下 100N 以下 200N 以下 - 
Ｆｙ 20N 以下 40N 以下 100N 以下 200N 以下 - 
Ｆｚ 60N 以下 120N 以下 300N 以下 600N 以下 60N 以下 
Ｍｘ 0.6Nm 以下 1.2Nm 以下 3.0Nm 以下 6.0Nm 以下 0.6Nm 以下 
Ｍｙ 0.6Nm 以下 1.2Nm 以下 3.0Nm 以下 6.0Nm 以下 0.6Nm 以下 
Ｍｚ 1.2Nm 以下 2.4Nm 以下 6.0Nm 以下 12.0Nm 以下 - 

 
10 进行传感器主体安装螺栓的正式紧固。按照图 10.1.1 (a)～(i)所示的指令力矩，按照对角的顺序，紧固。 
11 确认示教器上的以下的系统变数的绝对值。在标准值以下时,按照 12 节以后的步骤，进行装配。値比下述的标准值

大的时候，传感器主体安装螺栓的紧固程度有可能不均等。拧松全部的螺栓之后，返回 10 节的，再度紧固螺栓。

螺栓的正式紧固后，力的画面显示变大，但是这不是传感器的异常。 
FS-15iAe 的情况下：再次确认示教器上的力觉传感器状态画面上显示的力和力矩的值。 

 
表 10.1.1 (c) 传感器主体安装螺栓的正式紧固后的标准值 (绝对值) 

$CCC_GRP[1].$GAGE_DATA FS-15iA, FS-40iA, FS-100iA, FS-250iA 
[1] 15000 以下 
[2] 15000 以下 
[3] 15000 以下 
[4] 15000 以下 
[5] 15000 以下 
[6] 15000 以下 
[7] 15000 以下 
[8] 15000 以下 

 
10.1.1 (d) 传感器主体安装螺栓的正式紧固后的标准值 (绝对值) 

 FS-15iAe 
Fz 60N 以下 
Mx 0.6Nm 以下 
My 0.6Nm 以下 

 
12 把海绵缠在传感器电缆的连接器部上，用尼龙绑带把其固定住。 
13 把机械手安装适配器装上。安装立体传感器的时候，把立体传感器的传感器适配器装上。紧固这些的螺栓的时候，

监视示教器上的力觉传感器状态画面上显示的力和力矩，请注意跟步骤 11 确认过的值相比、全部的值不要发生太大

变化。 
14 把机械手等装到机械手安装适配器上。 
15 把机械手安装适配器和机械手等装上后，确认示教器上的力觉传感器状态画面的传感器温度的同时，等 15～60 分钟

左右直到温度稳定为止。(到稳定的时间根据周围温度而不同。) 
16 确认示教器上的以下的系统变数的绝对值。 
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表 10.1.1 (e) 安装机械手后的标准值 (绝对值) 
$CCC_GRP[1].$GAGE_DATA FS-15iA, FS-40iA, FS-100iA, FS-250iA 

[1] 28000 以下 
[2] 28000 以下 
[3] 28000 以下 
[4] 28000 以下 
[5] 28000 以下 
[6] 28000 以下 
[7] 28000 以下 
[8] 28000 以下 

 
确认后必须进行力显示的复位。为了进行复位，显示示教器上的力觉传感器状态显示画面的状态下进行。按下示教

器上的[F→] ，[F1]变为[Clear]。此时按下[F1]时，在画面显示的力的值被复位，变为零左右。 
FS-15iAe 的情况：确认示教器上的力觉传感器状态画面显示的力和力矩的值。通过安装到力觉传感器前端上的机

械手类和机械手安装适配器的形状和重量来推测，确认比安装之前的值没有偏离。另外，值超过下述的测量额定载

荷时，、有可能超过机器人的手腕部允许负载条件，确认机械手等的负载。确认后必须进行力显示的复位。 
 

10.1.1 (f) 测量额定载荷 (绝对值) 
 FS-15iAe 

Fz 150N 以下 
Mx 12Nm 以下 
My 12Nm 以下 

 
17 确认以下的系统变数为 0。设定为 0 以外的数字的时候，进行控制启动，在示教器上设定以下的系统变数。关于控

制启动的详细的步骤，请参照 R-30iB/ R-30iB Mate CONTROLLER OPERATOR’S MANUAL (Basic Operation)的附录 
B.1「Start Modes」。 

                 $CCC_GRP.$FSGD_TYPE=0 
 

安装时的注意 
• 螺栓的紧固，按照对角的顺序，暂时紧固，以指定力矩，按照对角的顺序，正式紧固。 
• 关于接触力觉传感器的部件(机械手安装适配器)的平面度和表面粗糙度，请参照 4.1 节「手腕部末端执行器安装面」。

如果安装指定外的平面度和表面粗糙度的部件的时候，力觉传感器的直会超过上述的标准值。 
 

 

注意 
 FS-15iA, FS-40iA, FS-100iA, FS-250iA 的话，需要读入参数文件到机器人控制装置内。更换传感器主体的时候，

请读入随附的 CD-R 内的参数文件后，使用。 

 
 

注意 
 FS-15iAe，各传感器主体内存储有固有的参数。更换传感器主体的时候，固有的参数自动被写入到机器人控制装

置中，所以可以直接使用。 
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ボルト M5X12 (4) 
注）　締付は、対角の順に、     
　　　仮締め、本締めを行うこと。
      締付トルク：7Nm (71kgfcm)
　　　ゆるみ止め：ロックタイト263

ロボット手首

平行ピン　O5X12

センサアダプタ
A290-7403-X181

ボルト M5X16 (4)
注）　締付は、対角の順に、
　　　仮締め、本締めを行うこと。
　　　締付トルク：7Nm (71kgfcm)
　　　ゆるみ止め：ロックタイト263

力センサ　センサヘッド

平行ピン　O4X12 (2)

 

机器人手腕 

传感器适配器 
A290-7403-X181 

力觉传感器 传感器主体 

平行销 φ5X12 

平行销 φ4X12 (2)

螺栓 M5X16 (4) 
注释) 按照对角的顺序， 
进行暂时紧固和正式紧固。 
拧紧力矩 : 7Nm (71kgfcm) 
防松剂 : 乐泰 263 胶水 

螺栓 M5X12 (4) 
注释) 按照对角的顺序， 
进行暂时紧固和正式紧固。 
拧紧力矩 : 7Nm (71kgfcm) 
防松剂 : 乐泰 263 胶水 

 
图 10.1.1 (a) 力觉传感器 传感器主体、适配器的更换(LR Mate 200iD +FS-15iA 的情况) 

 

ロボット手首

平行ピン　O4X10

センサアダプタ
A290-7403-X182

力センサ　センサヘッド

平行ピン　O4X10

ボルト M5X16 (4)
注）　締付は、対角の順に、
　　　仮締め、本締めを行うこと。
　　　締付トルク：7Nm (71kgfcm)
　　　ゆるみ止め：ロックタイト263

ボルト M4X10 (8) 
注）　締付は、対角の順に、     
　　　仮締め、本締めを行うこと。
      締付トルク：4.5Nm (46kgfcm)
　　　ゆるみ止め：ロックタイト263

机器人手腕 

平行销 φ4X10 

力觉传感器 传感器主体

传感器适配器 
A290-7403-X182 

平行销 φ4X10 螺栓 M5X16 (4) 
注释) 按照对角的顺序， 
进行暂时紧固和正式紧固。 
拧紧力矩 : 7Nm (71kgfcm) 
防松剂 : 乐泰 263 胶水 

螺栓 M4X10 (8) 
注释) 按照对角的顺序， 
进行暂时紧固和正式紧固。 
拧紧力矩 : 4.5Nm (46kgfcm) 
防松剂 : 乐泰 263 胶水 

 
图 10.1.1 (b) 力觉传感器 传感器主体、适配器的更换(M-10iA +FS-15iA 的情况) 
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ボルト M4X10 (8) 
注）　締付は、対角の順に、     
　　　仮締め、本締めを行うこと。
      締付トルク：4.5Nm (46kgfcm)
　　　ゆるみ止め：ロックタイト263

ロボット手首

平行ピン　O4X10

センサアダプタ
A290-7403-X191

ボルト M4X10 (15)
注）　締付は、対角の順に、
　　　仮締め、本締めを行うこと。
　　　締付トルク：4.5Nm (46kgfcm)
　　　ゆるみ止め：ロックタイト263

力センサ　センサヘッド

平行ピン　O5X12 (2)クランプ
A290-7403-X199

極低頭ボルトM5X10

ボルト M3X6(4)
注)ゆるみ止め：ロックタイト263

クランプ
A290-7403-X192

 

平行销 φ4X10 

机器人手腕 
传感器适配器 
A290-7403-X191 

力觉传感器 传感器主体 

平行销 φ5X12 (2) 

电缆夹 
A290-7403-X192 

电缆夹 
A290-7403-X199 

螺栓 M4X10 (8) 
注释) 按照对角的顺序， 
进行暂时紧固和正式紧固。

拧紧力矩 : 4.5Nm (46kgfcm)
防松剂 : 乐泰 263 胶水 

螺栓 M4X10 (15) 
注释) 按照对角的顺序， 
进行暂时紧固和正式紧固。

拧紧力矩 : 4.5Nm (46kgfcm)
防松剂 : 乐泰 263 胶水 

螺栓 M3X6 (4) 
注释) 
防松剂 : 乐泰 263 胶水

扁平头螺栓 φ5X10 

 
图 10.1.1 (c) 力觉传感器 传感器主体、适配器的更换(FS-40iA 的情况) 

 

平行ピン　O6X16ボルト　M8X20 (10)
皿バネワッシャM8H(10)
注）　締付は、対角の順に、
　　　仮締め、本締めを行うこと。
　　　ゆるみ止め：ロックタイト263

ボルト　M6X16 (12)
皿バネワッシャM6H(12)
注）　締付は、対角の順に、
　　　仮締め、本締めを行うこと。
　　　締付トルク：13Nm(132kgfcm)
　　　ゆるみ止め：ロックタイト263

ロボット手首

力センサ　センサヘッド

センサアダプタ
A290-7403-X291

平行ピン　O8X20

机器人手腕 

传感器适配器 
A290-7403-X291 

力觉传感器 传感器主体

平行销 φ8X20

平行销 φ6X16

螺栓 M6X16 (12) 
锥形弹簧垫圈 M6H(12) 
注释) 按照对角的顺序， 
进行暂时紧固和正式紧固。 
拧紧力矩 : 13Nm (132kgfcm) 
防松剂 : 乐泰 263 胶水 

螺栓 M8X20 (10) 
锥形弹簧垫圈 M8H (10) 
注释) 按照对角的顺序， 
进行暂时紧固和正式紧固。 
防松剂 : 乐泰 263 胶水

 
图 10.1.1 (d) 力觉传感器 传感器主体、适配器的更换(M-710iC+FS-100iA 的情况) 
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平行ピン　O6X16

ボルト　M8X40 (10)
皿バネワッシャM8H(10)
注）　締付は、対角の順に、
　　　仮締め、本締めを行うこと。
　　　ゆるみ止め：ロックタイト263

ボルト　M6X20 (12)
皿バネワッシャM6H(12)
注）　締付は、対角の順に、
　　　仮締め、本締めを行うこと。
　　　締付トルク：13Nm(132kgfcm)
　　　ゆるみ止め：ロックタイト263

ロボット手首

力センサ　センサヘッド

センサアダプタ
A290-7403-X281

平行ピン　O8X20
注）ピンがこの位置になるように組み立てる事。

ピン穴

 

机器人手腕 

平行销 φ6X16 

传感器适配器 
A290-7403-X281 

力觉传感器 传感器主体 

螺栓 M8X40 (10) 
锥形弹簧垫圈 M8H (10) 
注释) 按照对角的顺序， 
进行暂时紧固和正式紧固。

防松剂 : 乐泰 263 胶水 

螺栓 M6X20 (12) 
锥形弹簧垫圈(12) 
注释) 按照对角的顺序， 
进行暂时紧固和正式紧固。 
拧紧力矩 : 13Nm (132kgfcm)
防松剂 : 乐泰 263 胶水 

销用孔 

平行销 φ8X20 
注释) 安装时使销这个位置， 

 
图 10.1.1 (e) 力觉传感器 传感器主体、适配器的更换(R-1000iA/80F+FS-100iA 的情况) 

 

ボルト M6X16 (12) 
皿バネワッシャ M6H (12)
注）　締付は、対角の順に、     
　　　仮締め、本締めを行うこと。
      締付トルク：14Nm (140kgfcm)
　　　ゆるみ止め：ロックタイト263

ロボット手首

平行ピン　O10X20

センサアダプタ
A290-7403-X295

ボルト M10X35 (10)
皿バネワッシャ M10H (10)
注）　締付は、対角の順に、
　　　仮締め、本締めを行うこと。
　　　ゆるみ止め：ロックタイト263 力センサ　センサヘッド

平行ピン　O6X12

传感器适配器 
A290-7403-X295 

力觉传感器 传感器主体

平行销 φ6X12

机器人手腕 

平行销 φ10X20 

螺栓 M10X35 (10) 
锥形弹簧垫圈 M10H (10) 
注释) 按照对角的顺序， 
进行暂时紧固和正式紧固。 
防松剂 : 乐泰 263 胶水 

螺栓 M6X16 (12) 
锥形弹簧垫圈 (12) 
注释) 按照对角的顺序， 
进行暂时紧固和正式紧固。 
拧紧力矩 : 14Nm (140kgfcm) 
防松剂 : 乐泰 263 胶水 

 
图 10.1.1 (f) 力觉传感器 传感器主体、适配器的更换(R-2000iB+FS-250iA 标准适配器的情况) 
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ロボット手首

平行ピン　O10X20

センサアダプタ
A290-7403-X296

ボルト M10X25 (10)
皿バネワッシャ M10H (10)
注）　締付は、対角の順に、
　　　仮締め、本締めを行うこと。
　　　ゆるみ止め：ロックタイト263 力センサ　センサヘッド力觉传感器 传感器主体

传感器适配器 
A290-7403-X296 

平行销 φ10X20 

机器人手腕 

螺栓 M10X25 (10) 
锥形弹簧垫圈 (10) 
注释) 按照对角的顺序， 
进行暂时紧固和正式紧固。 
防松剂 : 乐泰 263 胶水 

 
图 10.1.1 (g) 力觉传感器 传感器主体、适配器的更换(R-2000iB+FS-250iA 不用扭矩扳手的适配器的情况) 

 

平行ピン　φ5X12

センサアダプタ
A290-7403-X351

ボルト　M5X10 (4)
締付トルク：7.0Nm(71kgfcm)
ゆるみ止め：ロックタイト263

平行ピン　φ4X8 (2)

ボルト　M4X25 (6)
注)　締付は、対角の順に、仮締め、本締めを行うこと。
締付トルク：4.5Nm (46kgfcm)
ゆるみ止め：ロックタイト263

ロボット手首

 

传感器适配器 
A290-7403-X351 

机器人手腕

平行销 φ5X12 

平行销 φ4X8 (2) 
螺栓 M5X10 (14) 
拧紧力矩 : 7.0Nm (71kgfcm) 
防松剂 : 乐泰 263 胶水 

螺栓 M4X25 (6) 
注释) 按照对角的顺序，进行暂时紧固和正式紧固。

拧紧力矩 : 4.5Nm (46kgfcm) 
防松剂 : 乐泰 263 胶水 

 
图 10.1.1 (h) 3 轴力觉传感器 传感器主体、适配器的更换(LR Mate 200iD+FS-15iAe 的情况) 
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平行ピン　φ4X8

センサアダプタ
A290-7403-X352

ボルト　M4X10 (8)
注)　締付は、対角の順に、仮締め、本締めを行うこと。
締付トルク：4.5Nm　(46kgfcm)
ゆるみ止め：ロックタイト263

平行ピン　φ4X8 (2)

ボルト　M4X25 (6)
注)　締付は、対角の順に、仮締め、本締めを行うこと。
締付トルク：4.5Nm (46kgfcm)
ゆるみ止め：ロックタイト263

ロボット手首机器人手腕 

传感器适配器 
A290-7403-X352 

平行销 φ4X8 

平行销 φ4X8 (2) 

螺栓 M4X10 (8) 
注释) 按照对角的顺序，进行暂时紧固和 
正式紧固。 
拧紧力矩 : 4.5Nm (46kgfcm) 
防松剂 : 乐泰 263 胶水 

螺栓 M4X25 (6) 
注释) 按照对角的顺序，进行暂时紧固和 
正式紧固。 
拧紧力矩 : 4.5Nm (46kgfcm) 
防松剂 : 乐泰 263 胶水 

 
图 10.1.1 (i) 3 轴力觉传感器传感器主体和适配器的更换(M-10iA+FS-15iAe 的情况) 

 

10.1.2 传感器适配器的更换 

更换传感器适配器时，按照以下的步骤进行更换(参照图 10.1.1 (a)～(i))。 
因为需要特定的形状的扭矩扳手，请参照「8.5 维修・检修用器具」也。 
 

拆除步骤 
1 把力觉传感器传感器主体取下。 
2 把传感器适配器安装螺栓取下，然后把传感器适配器和销取下。 
 

安装步骤 
1 把销装到机器人法兰盘上。 
2 用传感器适配器安装螺栓把传感器适配器固定住。请注意传感器适配器的安装方向。螺栓的紧固，按照暂时紧固，

正式紧固的顺序，以指令力矩紧固。 
3 用传感器主体安装螺栓和垫圈把力觉传感器传感器主体装上。关于详细的步骤，请参照 10.1.1「传感器主体的更换」

的安装步骤。 
 

安装时的注意事项 
如果安装绝缘垫圈等的螺栓的紧固不均一，不遵照指定力矩时，会导致安装的拧松或者绝缘的发生。 为了螺栓紧固力

的一致，请以指定力矩按照对角的顺序紧固。 
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10.2 立体传感器机构部 

10.2.1 立体传感器的更换 

立体传感器的传感器主体发生故障的时候，按照以下进行更换(参照图 10.2.1)。 
 

拆除步骤 
1 从传感器主体上把传感器电缆和相机电缆取下。 
2 把传感器主体安装螺栓取下。此时，请记住传感器主体的安装位置。 
3 把传感器主体从传感器适配器上取下。 
 

拆除时的注意 
请勿分解立体传感器的传感器主体。如果分解，有可能导致此后无法进行正确的测量。 
 

安装步骤 
1 用安装螺栓和销把传感器主体装到传感器适配器上。 
2 把传感器电缆和相机电缆装到传感器主体上。 
 

安装时的注意事项 
根据应用可以选择传感器的安装位置。使安装位置与拆除时相同。 

 

センサアダプタ

センサヘッド

センサケーブル
カメラケーブル

传感器电缆 
相机电缆 

传感器主体

传感器适配器

图 10.2.1 立体传感器传感器主体的更换 (M-20iA 的例子) 
 

10.3 相机套件机构部 

10.3.1 相机套件传感器的更换 

相机套件的传感器主体发生故障的时候，按照以下进行更换 (参照图 10.3.1)。 
 

拆除步骤 
1 把电缆夹的尼龙帮带切断。 
2 把套筒的螺母取下，然后把套筒本体取下。 
3 从传感器主体上把相机电缆取下。 
4 把传感器主体安装螺栓取下。 
5 把传感器主体取下。 
 

安装步骤 
1 用安装螺栓和销把传感器主体装上。 
2 使套筒穿过电缆，然后把相机电缆装到传感器主体上。 
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3 把套筒装到传感器主体上，然后把套筒的螺母装上。 
4 用尼龙帮带，把电缆装到电缆夹上。 

 

カメラケーブル

センサヘッド

ブラケット等

ケーブルクランプ

ブッシュ

ボルト　M3X5(2)

ブッシュのナット
締め付けトルク:8Nm

センサヘッド
取付ボルト

センサヘッド
位置決めピン

ナイロンバンド

カメラケーブルにスポンジを
巻きつけてからナイロンバンドで
固定すること

 

尼龙绑带 

相机电缆 

传感器主体

套筒 

电缆夹 

传感器主体 
安装螺栓 

传感器主体 
定位用销 

支架等 

螺栓 M3X5 (2)

套筒的螺母 
拧紧力矩 8Nm 

缠海面到相机电缆上后
用尼龙绑带固定住 

 
图 10.3.1 相机套件传感器主体的更换 

 

10.4 3 维广域传感器机构部 

10.4.1 3 维广域传感器投影机单元和相机单元的更换 

3 维广域传感器投影机单元或者相机单元发生故障的时候，按照以下的步骤进行更换。(参照图 10.4.1 (a),(b)) 
 

拆除步骤 
1 切断机器人控制装置的电源。 
2 从投影机单元上或者相机单元上把电缆取下。 
3 把安装螺栓取下，然后把投影机单元或者相机单元取下。 

 
安装步骤 

1 用安装螺栓把投影机单元或者相机单元固定住。 
2 把电缆装到投影机单元上或者相机单元上。 
 
另外，把相机单元更换的时候，请进行相机单元的焦点调整(参照 7.4.2 节)和校准。 
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M6ボルト(2)

M6ボルト(2)
平ワッシャ(2)

M6ボルト(2)
平ワッシャ(2)

 

M6 螺栓 (2) 

M6 螺栓 (2) 
平垫圈 (2) 

M6 螺栓 (2) 
平垫圈 (2) 

 
图 10.4.1 (a) 3 维广域传感器的更换 (3DA/1300) 

 

M6ボルト(2)
平ワッシャ(2)

M6ボルト(2)

M6ボルト(2)
平ワッシャ(2)
M6 螺栓 (2) 
平垫圈 (2) M6 螺栓 (2) 

平垫圈 (2) 

M6 螺栓 (2) 

 
图 10.4.1 (b) 3 维广域传感器的更换 (3DA/400) 
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11 电缆的更换 
安装传感器的机器人电缆由以下构成(请参照「6.2 配线」)。 
 

电缆名称 
机构部内电缆(机器人本体用) 
机构部内电缆(传感器用) 
传感器电缆(J3 外壳～传感器主体) 
相机电缆(J3 外壳～传感器主体) 

 
关于各机器人本体用机构部内电缆的更换，请参照各机器人机构部的说明书。 
 

11.1 电缆的修整 

表 11.1 表示机构部内电缆(传感器用)和传感器电缆・相机电缆的电缆夹位置。请在指定的电缆夹位置把电缆固定。 
 

表 11.1 电缆的修整 

 

传感器电缆,相机电缆 机构部内电缆 

立体传感器  

(相机) 

力觉传感器/ 

立体传感器  

传感器种类  

电缆 K1232  

电缆 K1231 

电缆 K1235 

电缆 K1234 

电缆 K1236 

机器人侧电缆夹 传感器侧电缆夹

相机电缆 

传感器电缆,相机电缆的尺寸是标准安装位置 
 

 

11.2 传感器电缆，相机电缆的更换 

 注意 
 为了保护夹部， 传感器电缆组件附上海面。安装的时候，按照图 11.2，正确地夹。 

 
力觉传感器和立体传感器的传感器电缆、相机电缆发生断线等的时候，按照以下的步骤进行更换。 
 

拆除步骤 
1 从力觉传感器或者立体传感器的传感器主体上把传感器电缆或者相机电缆取下。 
2 从 J3 外壳的连接器上把传感器电缆或者相机电缆取下。 
3 从电缆夹的软管绑带上把传感器电缆或者相机电缆取下。 
4 把电缆夹的尼龙绑带夹和尼龙绑带取下，然后把传感器电缆或者相机电缆取下。 
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安装步骤 
1 注意电缆夹位置的同时按照拆除步骤的相反的步骤，把传感器电缆或者相机电缆装上。 
2 软管绑带安装部，按照图 7.2，缠海绵，调整间隙。 
3 在各电缆传感器侧的连接器部，如图 7.2 的把海面缠，用尼龙绑带固定。另外，在相机电缆的 J3 外壳侧的连接器或

者 J1 机座侧的连接器的部分，用尼龙绑带固定。 
 

安装时的注意事项 
安装传感器电缆或者相机电缆之后，动作机器人手腕部，确认在电缆没有发生过度的拉出或者扭曲。另外，确认在相机

电缆的连接器没有发生拉出或者扭曲的力。 
 

 

不使用标准适配器的时候，用相机

电缆电缆夹等，把相机电缆固定住。

电缆夹 

传感器电缆 K1236 (力觉传感器/立体传感器)
传感器电缆 K1235 (力觉传感器) 

传感器电缆 K1234 (立体传感器) 

相机电缆 2.3m (立体传感器) 

电缆帮带，海面 

缠海面到传感器电缆和相机
电缆上后用尼龙绑带固定住 

 
图 11.2 传感器电缆・相机电缆的更换 

 

11.3 相机套件的相机电缆的更换 

 注意 
 为了保护夹部， 相机电缆组件附上海面。安装的时候，按照图 11.3，正确地夹。 

 
相机套件的相机电缆发生断线等的时候，按照以下的步骤进行更换。 
 

拆除步骤 
1 切断传感器主体的电缆夹的尼龙绑带。 
2 把传感器主体套筒的螺母取下，然后把套筒本体取下。 
3 从传感器主体上把相机电缆取下。 
4 从 J3 外壳的连接器上把相机电缆取下。 
 

安装步骤 
1 把相机电缆装到 J3 外壳的连接器上。 
2 把套筒穿过电缆，然后把相机电缆装到传感器主体上。 
3 把套筒装到传感器主体上，然后把套筒的螺母装上。 
4 按照图 7.3，把海绵缠在电缆上，然后用尼龙绑带把电缆装到电缆夹上。 
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安装时的注意事项 
安装相机电缆后，动作机器人手腕部，确认电缆没有发生过度的拉出或者歪曲。另外，确认相机电缆的连接器没有发生

拉出或者弯曲。 
 

A 部 詳 細

J3ケーシング

カメラケーブル
(防水コネクタタイプ)

カメラパッケージ
センサヘッド

A

ナイロンバンド

ケーブルクランプ
カメラケーブル

カメラケーブルにスポンジを
巻きつけてからナイロンバンド
で固定すること

ブッシュ

ボルト M3X5(2)

ブッシュのナット
締付けトルク　: 8Nm

 

相机电缆 

相机套件 
传感器主体 

电缆夹 

尼龙绑带 

J3 外壳 

套筒 

螺栓 M3X5 (2)

套筒的螺母 
拧紧力矩 : 8Nm

相机电缆 
(防水连接器类型)

缠海面到相机电缆上后
用尼龙绑带固定住 

详细 A 
 

图 11.3 相机电缆的更换 (M-710iC) 
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12 控制装置内单元的更换 

12.1 相机复用器板的保险丝的更换 

JRL7C
JRL7B

JRL7A

JRL7

FU1

CRS35B

CRS35A

(2A)

SIDE B

A20B-8201-003  /

JRL7C
JRL7B

JRL7A

JRL7

FU1

CRS35B

CRS35A

(2A)

SIDE B

A20B-8201-003  /

JRL7D

ME-1

A20B-8201-0030

(2.0A)

FU1 (2A)

 
图 12.1  模拟复用器板(宽迷你插槽用)的保险丝的更换 
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12.2 模拟复用器板 

 
图 12.2 模拟复用器板的更换 
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12.3 数码CCU的更换(A-控制柜) 

M4 取付けナット
(4箇所)

M4 安装螺母 
(4 个) 

 
图 12.3 数码 CCU 的更换 (A-控制柜) 

 

12.4 数码相机复用器的更换(A-控制柜) 

M4 取付けネジ
(4箇所)
M4 安装螺钉 
(4 个) 

 
图 12.4 (a) 数码相机复用器的更换(安装到 A-控制柜本体上) 

 



B-83434CM/02  12.控制装置内单元的更换 

- 99 - 

M4 取付けネジ
(4箇所)

M4 安装螺钉 
(4 个) 

 
图 12.4 (b) 数码相机复用器的更换(A-控制柜 安装顶置附加盒) 

 

M4 取付けネジ
(4箇所)

M4 安装螺钉 
(4 个) 

 
图 12.4 (c) 数码相机复用器的更换(A-控制柜 安装旁置附加盒) 
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12.5 数码CCU的更换(B-控制柜) 

M4 取付けネジ
(4箇所)

M5 取付けネジ
(4箇所)

M4 安装螺钉 
(4 个) 

M5 安装螺钉 
(4 个) 

 
图 12.5 数码 CCU 的更换(B-控制柜) 
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12.6 数码CCU和数码相机复用器的更换(B-控制柜) 

デジタルCCU
M4 取付けネジ
(4箇所)

M5 取付けネジ
(4箇所)

デジタルマルチプレクサ
M4 取付けネジ
(4箇所)

M5 安装螺钉 
(4 个) 

数码 CCU 
M4 安装螺钉 
(4 个) 

数码复用器 
M4 安装螺钉 
(4 个) 

 
图 12.6 数码 CCU 和数码相机复用器的更换(B-控制柜) 
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A 机构部内电路图 
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图 A (a) 机构部内电路图 (R-2000iB SEN 接口的例子) 
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图 A (b) 机构部内电路图 (R-2000iB 带有 ASi 接口的例子) 
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图 A (c) 机构部内电路图 (M-20iA 的例子) 



B-83434CM/02 附录 A.机构部内电路图 

- 109 - 

 

JR
L7

M
a
i
n
 
Bo

a
r
d

A
n
a
l
o
g
 
c
a
m
e
r
a
 
I
/
F
 
(
1
c
h
)

CR
S3

5

AN
AL

OG
 C

AM
ER

A

 
图 A (d) 控制装置内电路图 (iRVision、模拟相机、没有模拟复用器的时候) 
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图 A (e) 控制装置内电路图(iRVision、模拟相机、立体传感器、力觉传感器的情况) 
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图 A (f)  控制装置内电路图 (iRVision、带有模拟相机（带有 LED 照明）、立体传感器、力觉传感器和模拟复用器的

情况) 
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图 A (g) 控制装置内电路图(iRVision、模拟复用器的连接器表) 
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图 A (h) 控制装置内电路图(iRVison、数码相机，没有数码复用器的情况) 
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图 A (i)  控制装置内回路图(iRVison、数码相机，有数码复用器的情况) 
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图 A (j)  控制装置内电路图(iRVison、与 3 维广域传感器 3DA/1300 连接的情况) 
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图 A (k)  控制装置内电路图 (iRVison、与 3 维广域传感器 3DA/400 连接的情况) 
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B 螺栓的强度和螺栓拧紧力矩一览 
注释 
 有乐泰胶水涂敷指定标示的重要的螺栓紧固部位，应对内螺纹侧长度方向上的整个啮合部区域进行涂敷。如果

涂敷在外螺纹侧，会出现因为得不到预期效果而导致螺栓松动的情况。请除去附着在螺栓上和螺纹内的杂质，

擦掉啮合部的油，并确认螺纹内是否有溶剂残留。紧固螺栓后如有乐泰胶水被挤压出来，务必将其擦掉。 

 
螺栓请使用如下强度的。 

但是，正文中个别指定的，按照该指定。 

 
钢制内六角螺栓 

Ｍ22 以下的尺寸：拉伸强度 1200N/mm2以上 

Ｍ24 以上的尺寸：拉伸强度 1000N/mm2以上 

全尺寸的电镀螺栓：拉伸强度 1000N/mm2以上 

 
六角头螺栓、不锈钢制螺栓、特殊形状螺栓(按钮螺栓、扁平头螺栓、埋头螺栓等) 

拉伸强度 400N/mm2以上 

 
没有指明安装力矩时，请按照下表拧紧螺栓。 
建议使用的螺栓安装力矩一览 单位：Nm 

内六角螺栓 
(钢) 

内六角螺栓 
(不锈钢) 

内六角孔按钮螺栓 
内六角埋头螺钉 

扁平头螺栓 
(钢) 

六角头螺栓 
(钢) 

拧紧力矩 拧紧力矩 拧紧力矩 拧紧力矩 

公称值 

上限值 下限值 上限值 下限值 上限值 下限值 上限值 下限值 
M3 1.8 1.3 0.76 0.53 ―――― ―――― ―――― ――――

M4 4.0 2.8     1.8     1.3  1.8  1.3 1.7 1.2
M5 7.9 5.6     3.4     2.5  4.0  2.8 3.2 2.3
M6 14 9.6     5.8     4.1  7.9  5.6 5.5 3.8
M8 32   23  14     9.8      14  9.6     13 9.3

M10 66   46  27   19      32      23     26     19 
M12    110   78  48   33  ―――― ――――     45     31 

(M14) 180    130  76   53  ――――  ――――     73     51 
M16 270   190 120   82  ―――― ――――     98     69 

(M18) 380   260 160  110 ―――― ――――    140     96 
M20 530   370 230  160 ―――― ――――    190    130 

(M22) 730   510 ―――― ―――― ―――― ―――― ―――― ――――

M24 930   650 ―――― ―――― ―――― ―――― ―――― ――――

(M27) 1400     960 ―――― ―――― ―――― ―――― ―――― ――――

M30 1800  1300 ―――― ―――― ―――― ―――― ―――― ――――

M36 3200  2300 ―――― ―――― ―――― ―――― ―――― ――――
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