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2軸組合せ  タイプの種類説明

HP リンク _2軸組合せ _タイプの種類説明 _p01

X 軸ブラケットに Y 軸ベース面を固定するタイプです。
Y 軸スライダー面にマニピュレーターや Z 軸を固定して
動作させます。

X軸ブラケットにY軸スライダー面を固定するタイプです。
Y 軸ベース面にマニュピレーターや Z 軸を固定して動作
させます。Y 軸先端部が装置と干渉する場合、Y 軸本体
が動作するため干渉回避ができる組み合わせです。

X 軸ブラケットに Z 軸ベース面を固定するタイプです。
Z 軸スライダー面にマニピュレーターや Y 軸を固定して
動作させます。

XYB（Y軸ベース固定）タイプ

XYS（Y軸スライダー固定）タイプ

XZ（Z軸直立固定）タイプ

→ 
ロボシリンダー：4-101~130

　 単軸ロボット：4-247~304

→ 単軸ロボット：4-305~316

→ 単軸ロボット：4-317~334

組合せ方向

組合せ方向

組合せ方向

Y 軸の組合せ方向が 4 パターンから選択出来ます。
（右図参照）

Y 軸の組合せ方向が 4 パターンから選択出来ます。
（右図参照）

Z 軸の組合せ方向が 6 パターンから選択出来ます。
（右図参照）

Y 軸の配線処理を、ICS シリーズは自立ケーブル、
ケーブルベアの 2 種類から選択出来ます。
IK シリーズはケーブルベアを最大 4 種類のサイズか
ら選択できます。また、ユーザー配線用のケーブル
ベアを選択できます。

Y 軸の配線処理は、自立ケーブルのみとなります。

Z 軸はブレーキ標準装備ですので、電源を落として
もスライダーが落下しません。

X 軸は最長 2500mm、Z 軸は最長 500mm まで
対応（更に長いストロークをご希望の場合はご相談
下さい）

組合せ方向：1 組合せ方向：2

組合せ方向：3 組合せ方向：4

（動作範囲）

（Y軸取り付け反対）
（動作範囲）

（3の反対勝手）
（動作範囲）

（1の反対勝手）
（動作範囲）

組合せ方向：1 組合せ方向：2

組合せ方向：3 組合せ方向：4

（動作範囲）

（Y軸取り付け反対）
（動作範囲）

（3の反対勝手）
（動作範囲）

（1の反対勝手）
（動作範囲）

組合せ方向：1 組合せ方向：2

組合せ方向：3 組合せ方向：4

（動作範囲）

（Z軸取り付け反対）
（動作範囲）

（3の反対勝手）
（動作範囲）

（1の反対勝手）
（動作範囲）

組合せ方向：5 組合せ方向：6

（動作範囲）
（5の反対勝手）
（動作範囲）

組合せ方向：1 組合せ方向：2

組合せ方向：3 組合せ方向：4

（動作範囲）

（Z軸取り付け反対）
（動作範囲）

（3の反対勝手）
（動作範囲）

（1の反対勝手）
（動作範囲）

組合せ方向：5 組合せ方向：6

（動作範囲）
（5の反対勝手）
（動作範囲）

組合せ方向：1 組合せ方向：2

組合せ方向：3 組合せ方向：4

（動作範囲）

（Z軸取り付け反対）
（動作範囲）

（3の反対勝手）
（動作範囲）

（1の反対勝手）
（動作範囲）

組合せ方向：5 組合せ方向：6

（動作範囲）
（5の反対勝手）
（動作範囲）

組合せ方向：1 組合せ方向：2

組合せ方向：3 組合せ方向：4

（動作範囲）

（Z軸取り付け反対）
（動作範囲）

（3の反対勝手）
（動作範囲）

（1の反対勝手）
（動作範囲）

組合せ方向：5 組合せ方向：6

（動作範囲）
（5の反対勝手）
（動作範囲）

組合せ方向：1 組合せ方向：2

組合せ方向：3 組合せ方向：4

（動作範囲）

（Z軸取り付け反対）
（動作範囲）

（3の反対勝手）
（動作範囲）

（1の反対勝手）
（動作範囲）

組合せ方向：5 組合せ方向：6

（動作範囲）
（5の反対勝手）
（動作範囲）

組合せ方向：1 組合せ方向：2

組合せ方向：3 組合せ方向：4

（動作範囲）

（Z軸取り付け反対）
（動作範囲）

（3の反対勝手）
（動作範囲）

（1の反対勝手）
（動作範囲）

組合せ方向：5 組合せ方向：6

（動作範囲）
（5の反対勝手）
（動作範囲）

X 軸ブラケット

Point 1

Point 1

Point 1

Point 2

Point 3

Point 2

Point 2
Y 軸スライダー

X 軸ブラケット

使用頻度の高い7種類の組み合わせパターンを抽出し、ブラケット、配線処理を施しました。各組み合わせパターンは軽可搬か
ら高可搬質量、短ストロークから長ストロークまで豊富に準備して用途に応じた機種が選択可能です。
X軸＝水平（平置き）軸、Y軸＝水平横立て（壁掛け）軸、水平 2軸目、Z軸＝垂直軸
軸ベース固定＝ベース面を固定してスライダー面のみが可動する構造。
軸ベース固定＝スライダー面を固定して軸本体が可動する構造。軸先端部が装置と干渉する場合、干渉を避けるタイプとして有利。

Ｙ軸

X軸

Y軸

X軸

Z軸

X軸
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HP リンク _2軸組合せ _タイプの種類説明 _p02

Y 軸（横立て軸）ブラケットに Z 軸スライダー面を固
定するタイプです。Z 軸ベース面にマニピュレーターを
固定して動作させます。Z 軸先端部が装置と干渉する
場合、Z 軸本体が動作するため干渉回避ができる組み
合わせです。ただし Z 軸自重も負荷になるため可搬質
量は減じられます。IK シリーズでは Z 軸テーブルタイ
プが Z 軸先端部の干渉回避ができる組み合わせです。

XYB 軸で Y 軸を平置きにして Y 軸先端部にサポートガ
イドを取り付けたタイプです。
Y 軸が長ストローク、高可搬の場合に有利です。

XYB 軸で Y 軸を横立てにして Y 軸先端部にサポートガ
イドを取り付けたタイプです。
Ｙ軸剛性が高くなるため、高可搬でなおかつＹ軸のたわ
みの小さなタイプです。

Z 軸ベース面を Y 軸（横立て軸）ブラケットに固定する
タイプです。Z 軸スライダー面にマニピュレーターを固
定して動作させます。

YZS（Z軸スライダー固定・Z軸テーブル）タイプ

XYG（ガントリ）タイプ

XYBG（ガントリY軸横立て）タイプ

YZB（Z軸ベース固定）タイプ

→ 単軸ロボット：4-335~344

→ 単軸ロボット：4-357~360

→ 単軸ロボット：4-361~382

→ 
ロボシリンダー：4-131~168

　 単軸ロボット：4-345~354

組合せ方向

組合せ方向

組合せ方向

組合せ方向

Z 軸はブレーキ標準装備ですので、電源を落として
も本体が落下しません。

最大 45kg の搬送が可能です。

最大 60kg の搬送が可能です。

Z 軸はブレーキ標準装備ですので、電源を落として
もスライダーが落下しません。

Z 軸の配線処理は自立ケーブルが標準ですが、ケー
ブルベアも対応可能です（特注対応）。

X 軸は最長 2500mm、Y 軸は最長 1200mm ま
で対応（更に長いストロークをご希望の場合はご相
談下さい）

XYG タイプに比べて、X 軸 Y 軸共に短いストロー
クが設定されています。

Z 軸の配線処理を、ICS シリーズは自立ケーブルとケーブルベアの両方から選択が可能です。
IKシリーズはケーブルベアを最大 4 種類のサイズから選択できます。また、ユーザー配線用のケー
ブルベアを選択できます。

組合せ方向：2
（1の反対勝手）
（動作範囲）

組合せ方向：1

（動作範囲）

組合せ方向：1 組合せ方向：2

（動作範囲）
（1の反対勝手）
（動作範囲）

組合せ方向：3 組合せ方向：4
（Y軸取り付け反対）
（動作範囲）

（3の反対勝手）
（動作範囲）

組合せ方向：1 組合せ方向：2

（動作範囲）
（1の反対勝手）
（動作範囲）

組合せ方向：2

（動作範囲）

組合せ方向：1

（1の反対勝手）（動作範囲）

Point 1

Point 1

Point 2

Point 1

Point 1

Point 2

Point 2

Point 2

Z軸

Ｙ軸

Z軸

Ｙ軸

Ｙ軸

X軸
サポートガイド

Ｙ軸

サポートガイド

X軸
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3軸組合せ  タイプの種類説明

HP リンク _3軸組合せ _タイプの種類説明 _p01

XYB（Y軸ベース固定）+Z軸ベース固定タイプ

XYB（Y軸ベース固定）+Z軸スライダー固定タイプ・Z軸テーブルタイプ

XZ（Z軸直立固定）+Y軸スライダー固定タイプ

→ 
ロボシリンダー：4-169~225

　 単軸ロボット：4-385~448

→ 単軸ロボット：4-449~494

→ 単軸ロボット：4-495~498

組合せ方向

組合せ方向

組合せ方向

組合せ方向：2
（1の反対勝手）
（動作範囲）

組合せ方向：1

（動作範囲）

組合せ方向：3
（Y軸取り付け反対）
（動作範囲）

組合せ方向：4
（3の反対勝手）
（動作範囲）

組合せ方向：2
（1の反対勝手）
（動作範囲）

組合せ方向：1

（動作範囲）

組合せ方向：4
（3の反対勝手）
（動作範囲）

組合せ方向：3
（Y軸取り付け反対）
（動作範囲）

組合せ方向：2
（1の反対勝手）
（動作範囲）

組合せ方向：1

（動作範囲）

X 軸ブラケットに Y 軸ベース面を固定して Y 軸スライ
ダー面に Z 軸ベース面を固定するタイプです。
Z 軸スライダー面にマニピュレーターを固定して動作さ
せます。

Z 軸は本体が固定されスライダーが上下に移動しま
すので、Z 軸スライダー固定に比べ垂直可搬質量が
大きくなります。

X 軸ブラケットに Y 軸ベース面を固定して Y 軸スライ
ダー面に Z 軸スライダー面を固定するタイプです。
Z軸ベース面にマニピュレーターを固定して動作させます。
Z 軸先端部が装置と干渉する場合、Z 軸本体が動作す
るため干渉回避ができる組み合わせです。ただし Z 軸
自重も負荷になるため可搬質量は減少します。

Z 軸は本体が上下に移動しますので、移動時に干
渉物がある場合に適しています。

X 軸ブラケットに Z 軸ベース面を固定して Z 軸スラ
イダー面に Y 軸スライダー面を固定するタイプです。
Y 軸ベース面にマニピュレーターを固定して動作さ
せます。
Y 軸先端が横方法の 3 次元空間で動作できるタイプ
です。

ストッカーへのワークの挿入、移動等、壁面に位置
するものの搬送等に適しています。

Point 

Point 

Point 

3 軸の直交軸により前後左右上下の3次元の動作をするロボットです。
組付け方法により7種類の組み合わせパターンを抽出しました。

Ｙ軸
Z軸

X軸

Ｙ軸
Z軸

X軸

Ｙ軸

Z軸

X軸



直交ロボット

直交ロボット　4-84

直
交
ロ
ボ
ッ
ト
テ
ー
ブ
ル
ト
ッ
プ

ロ
ボ
ッ
ト

ス
カ
ラ

ロ
ボ
ッ
ト

HP リンク _3軸組合せ _タイプの種類説明 _p02

XYG（ガントリY軸平置き）+Z軸ベース固定タイプ

XYBG（ガントリY軸横立て）+Z軸ベース固定タイプ

XYBG（ガントリY軸横立て）+Z軸スライダー固定タイプ

XYG（ガントリY軸平置き）＋Ｚ軸スライダー固定タイプ

→ 単軸ロボット：4-499~510

→ 単軸ロボット：4-523~554

→ 単軸ロボット：4-555~582

→ 単軸ロボット：4-511~522

組合せ方向

組合せ方向

組合せ方向

組合せ方向

組合せ方向：2
（1の反対勝手）
（動作範囲）

組合せ方向：1

（動作範囲）

組合せ方向：2
（1の反対勝手）
（動作範囲）

組合せ方向：1

（動作範囲）

組合せ方向：2
（1の反対勝手）
（動作範囲）

組合せ方向：1

（動作範囲）

組合せ方向：4
（3の反対勝手）
（動作範囲）

組合せ方向：3
（Y軸取り付け反対）
（動作範囲）

組合せ方向：2
（1の反対勝手）
（動作範囲）

組合せ方向：1

（動作範囲）

組合せ方向：4
（3の反対勝手）
（動作範囲）

組合せ方向：3
（Y軸取り付け反対）
（動作範囲）

XYB 軸で Y 軸を横立てにして Y 軸先端部にサポートガ
イドを取り付けたタイプです。Y 軸剛性が高くなるため、
高可搬でなおかつＹ軸のたわみの小さなタイプです。Y
軸スライダー面に Z 軸スライダー面を固定し、Z 軸ベー
ス面にマニピュレーターを固定して動作させます。Z 軸
先端部が装置と干渉する場合、Z 軸本体が動作するた
め干渉回避ができる組み合わせです。ただし Z 軸自重
も負荷になるため可搬質量は減少します。

Z 軸は本体が上下に移動しますので、移動時に干
渉物がある場合に適しています。

XYB 軸で Y 軸を平置きにして Y 軸先端部にサポートガ
イドを取り付けたタイプです。Y 軸が長ストローク、高
可搬の場合に有利です。
Y 軸スライダー面に Z 軸ベース面を固定し、Z 軸スライ
ダー面にマニピュレーターを固定して動作させます。

XYB 軸で Y 軸を横立てにして Y 軸先端部にサポートガ
イドを取り付けたタイプです。
Y 軸剛性が高くなるため、高可搬でなおかつＹ軸のたわ
みの小さなタイプです。
Y 軸スライダー面に Z 軸ベース面を固定し、Z 軸スライ
ダー面にマニピュレーターを固定して動作させます。

XYB 軸で Y 軸を平置きにして Y 軸先端部にサポートガ
イドを取り付けたタイプです。Y 軸が長ストローク、高
可搬の場合に有利です。Y 軸スライダー面に Z 軸スライ
ダー面を固定し、Z 軸ベース面にマニピュレーターを固
定して動作させます。Z軸先端部が装置と干渉する場合、
Z 軸本体が動作するため干渉回避ができる組み合わせ
です。ただし Z 軸自重も負荷になるため可搬質量は減
少します。

Z 軸は本体が固定されスライダーが上下に移動しま
すので、Z 軸スライダー固定に比べ垂直可搬質量が
大きくなります。

Ｚ軸は本体が固定されスライダーが上下に移動しま
すので、Ｚ軸スライダー固定に比べ垂直可搬質量が
大きくなります。

Z 軸は本体が上下に移動しますので、移動時に干
渉物がある場合に適しています。

Point 

Point 

Point 

Point 

Ｙ軸

X軸

Z軸

サポートガイド

Ｙ軸

X軸

Z軸

サポートガイド

Ｙ軸

X軸

Z軸

サポートガイド

Ｙ軸

X軸

Z軸

サポートガイド
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4軸組合せ  タイプの種類説明

HP リンク _4軸組合せ _タイプの種類説明

XYB（Ｙ軸ベース固定）＋ＺＲ（垂直／回転）ユニット

Ｘ軸マルチスライダー＋Ｙ軸ベース固定タイプ（２軸＋２軸） → 単軸ロボット：4-589~594

ＸＹＢ（Ｙ軸ベースをＸ軸
ブラケットに固定）タイプ
のＹ軸スライダーに、垂直
／回転動作が可能なＺＲ
ユニットを装着したタイプ 
です。

マルチスライダータイプ（ナット回転型、リ
ニアサーボ）の両方のスライダーにＹ軸を装
着したダブルＹ軸タイプです。

Ｚ軸と回転軸が一体化し
コンパクトになりました

１軸上で２つのＹ軸が動作可能となり、
２つのＸＹ軸を設置するのに比べ省ス
ペース化が可能となりました。

Ｘ軸は可動領域を共有できるため、 
同じ位置で供給排出等の作業が可能
です。

従来のＺ軸＋回転軸に 
比べ、最高速度が大幅 
にアップしています。

２つのＹ軸を別々に動作することでサイ
クルタイムのアップが可能です。

Point 1

Point 1

Point 3

Point 2

Point 2

４軸組合せは、垂直／回転動作が可能なZRユニットをＸＹＢ２軸組合せに装着したタイプとナット回転型及びリニアのマルチスラ
イダータイプにＹ軸を装着し、1軸上で２つのＹ軸が動作するタイプの２種類を設定しました。

→ 
ロボシリンダー：4-226~243

　 単軸ロボット：4-585~588

組合せ方向

組合せ方向：3 組合せ方向：4

組合せ方向：1 組合せ方向：2
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6軸組合せ  タイプの種類説明

HP リンク _6軸組合せ _タイプの種類説明

Ｘ軸マルチスライダー＋Ｙ軸ベース固定＋Ｚ軸ベース固定タイプ → 単軸ロボット：4-595~600

マルチスライダータイプ（ナット回転型、リ
ニアサーボ）の両方のスライダーにＹ軸とＺ
軸を装着したダブルＹＺ軸タイプです。

Ｚ軸は本体が固定されスライダー上下
に移動しますので、Ｚ軸スライダー固定
に比べ垂直可搬質量が大きくなります。

Point 

Ｘ軸マルチスライダー＋Ｙ軸ベース固定＋Ｚ軸スライダー固定タイプ → 単軸ロボット：4-601~606

マルチスライダータイプ（ナット回転型、リ
ニアサーボ）の両方のスライダーにＹ軸とＺ
軸を装着したダブルＹＺ軸タイプです。

Ｚ軸は本体が上下に移動しますので、
移動時に干渉物がある場合に適してい
ます。

Point 

６軸組合せは、Ｘ軸マルチスライダー＋Ｙ軸ベース固定の４軸組合せにＺ軸を追加し、１軸上で２つのＹＺ軸が動作可能なタイプ
です。Ｚ軸はベース固定とスライダー固定の２種類が選択可能です。



直交ロボット

4-87　直交ロボット

直
交
ロ
ボ
ッ
ト
テ
ー
ブ
ル
ト
ッ
プ

ロ
ボ
ッ
ト

ス
カ
ラ

ロ
ボ
ッ
ト

■　4軸組合せ　ケーブル収納　詳細図

直交ロボットタイプの2軸目・3軸目の
モーター/エンコーダーケーブルの配線方法は、

「自立ケーブル」と「ケーブルベア」の
2種類から選択が可能です。
用途にあったタイプをご選択ください。

屈曲半径が大きい
ため、断線しにくい
高さ方向にスペース
が必要
複合ケーブル内に
ユーザー用サービス
配線と配管を用意

（ICSB、ICSAシリーズ
限定）

・

・

・

自立ケーブル
型式:SC

高さが低く抑えられ
スペースが不用
Y軸及びZ軸に装着する
機器の配線をケーブル
ベア内に収納可能
収納するケーブルの量
に応じて4種類のサイズ
から選択が可能

（ICSA、IKシリーズ限定）

・

・

・

ケーブルベア
型式:CT□

ICSAシリーズ

エアチューブ（外径φ4、内径φ2.5）

未使用配線（0.2mm2）

未使用配線（0.2mm2）

エアチューブ（外径φ5、内径φ2.5）エアチューブ

未使用配線

エアチューブ

未使用配線

ICSBシリーズ

エアチューブ 赤（外径φ6,内径φ4）

エアチューブ 黒（外径φ6,内径φ4）

ユーザー配線（0.2mm2×7P）
※赤色チューブにて保護

エアチューブ 赤（外径φ6,内径φ4）

エアチューブ 黒（外径φ6,内径φ4）

ユーザー配線（0.2mm2×7P）
※赤色チューブにて保護

配線方法種類・特徴

※ICSBシリーズは製品ページの寸法図をご参照ください。

（単位：mm）

型式記号
CT（標準）

CTM
CTL

CTXL

A
56
78
98

123

B
38
58
78

103

C
87.7

107.7
127.7
152.7

D
79.2
99.2

119.2
144.2

E
87.7

107.7
127.7
152.7

F
72.2
92.2

112.2
137.2

（単位：mm）

 ケーブルベアサイズ CT CTM CTL CTXL
 U1 48.5 60.5 75 -
 U2 27 39.5 48 -
 U3 18 30.5 - -
 Ba 49 61 76 94
 Bi 38 50 63 80
 W0 36 48 61 78
 W1 23 35 48 65

（単位：mm）

 ケーブルベアサイズ CT CTM CTL CTXL
 Ba 49 61 76 94
 Bi 38 50 63 80
 W1 13 25 38 -
 W2 - 15 28 45

（単位：mm）

 ケーブルベアサイズ CT CTM CTL CTXL
 U1 48.5 60.5 - -
 U2 27 39.5 - -
 U3 18 30.5 - -
 Ba 49 61 76 94
 Bi 38 50 63 80
 W0 36 48 61 78
 W1 23 35 48 65
 W2 13 25 38 55

BB□□□□対象機種： BE□□□□対象機種：

直交ロボット用ケーブルベア寸法

自立ケーブル：お客様用サービス配線・配管図

対象機種：BP□□／BQ□□

Y軸配線用ケーブルベア Z軸配線用ケーブルベア
（オプション）

対象機種：B1N□□□□／B2N□□□□／B3N□□□□／B1L□□□□／B2L□□□□

Z軸配線用ケーブルベア
（オプション）

Y軸配線用ケーブルベア
2軸組合せは70、
3軸組合せ以上は50になります。

※

●ナット回転アクチュエーター／リニアサーボアクチュエーター 
    2軸／3軸／4軸／6軸組合せ

● ISA超大型タイプ2軸組合せ

※ユーザースペースが足りない場合は、特別仕様でサイズアップが可能です。詳細はお問合わせ下さい。

ユーザースペースユーザースペース ユーザースペース ユーザースペース

98
78

60

25 36

78
58

25 36

100
80

50

3529

■　2軸組合せ　ケーブル収納　詳細図 ■　3軸組合せ　ケーブル収納　詳細図

ICSAシリーズ

ICSAシリーズ

IKシリーズ

36

Ｂ

Ａ

25

D

C

F

E

120
100

70（50）（※）

29 35

Z-Z間ケーブルベア移動端 詳細図Z-Z間ケーブルベア 断面図

Y-Z間ケーブルベア 断面図X-Y間ケーブルベア 断面図

ユーザースペース

17 2314

W0

Ba
Bi

23

ユーザースペース

17

W1

14

Bi
Ba

17

ユーザースペース

2314

W2
Bi

Ba

38

16
.5

17

U1

6.
5

U3

U2

14
7.

5

R3.25

Y-Y間ケーブルベア 断面図X-Y間ケーブルベア 断面図

Y-Y間ケーブルベア移動端 詳細図
（CT,CTM）

Y-Y間ケーブルベア移動端 詳細図
（CTL）

38

16
.5

17

U1

6.
5

U3

U2

14
7.

5

R3.25

2-M6用皿穴U1
U2

17
38

17
21

Bi
Ba

17

W0

14 23

ユーザースペース

Ba
Bi

14

W1

17 23

ユーザースペース

Y-ZR間ケーブルベア 断面図X-Y間ケーブルベア 断面図

W1
Bi
Ba

14 17 23

ユーザースペース

W2
Bi
Ba

14 17 23

ユーザースペース

直交ロボット 選定上の注意事項
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■　4軸組合せ　ケーブル収納　詳細図

直交ロボットタイプの2軸目・3軸目の
モーター/エンコーダーケーブルの配線方法は、

「自立ケーブル」と「ケーブルベア」の
2種類から選択が可能です。
用途にあったタイプをご選択ください。

屈曲半径が大きい
ため、断線しにくい
高さ方向にスペース
が必要
複合ケーブル内に
ユーザー用サービス
配線と配管を用意

（ICSB、ICSAシリーズ
限定）

・

・

・

自立ケーブル
型式:SC

高さが低く抑えられ
スペースが不用
Y軸及びZ軸に装着する
機器の配線をケーブル
ベア内に収納可能
収納するケーブルの量
に応じて4種類のサイズ
から選択が可能

（ICSA、IKシリーズ限定）

・

・

・

ケーブルベア
型式:CT□

ICSAシリーズ

エアチューブ（外径φ4、内径φ2.5）

未使用配線（0.2mm2）

未使用配線（0.2mm2）

エアチューブ（外径φ5、内径φ2.5）エアチューブ

未使用配線

エアチューブ

未使用配線

ICSBシリーズ

エアチューブ 赤（外径φ6,内径φ4）

エアチューブ 黒（外径φ6,内径φ4）

ユーザー配線（0.2mm2×7P）
※赤色チューブにて保護

エアチューブ 赤（外径φ6,内径φ4）

エアチューブ 黒（外径φ6,内径φ4）

ユーザー配線（0.2mm2×7P）
※赤色チューブにて保護

配線方法種類・特徴

※ICSBシリーズは製品ページの寸法図をご参照ください。

（単位：mm）

型式記号
CT（標準）

CTM
CTL

CTXL

A
56
78
98

123

B
38
58
78

103

C
87.7

107.7
127.7
152.7

D
79.2
99.2

119.2
144.2

E
87.7

107.7
127.7
152.7

F
72.2
92.2

112.2
137.2

（単位：mm）

 ケーブルベアサイズ CT CTM CTL CTXL
 U1 48.5 60.5 75 -
 U2 27 39.5 48 -
 U3 18 30.5 - -
 Ba 49 61 76 94
 Bi 38 50 63 80
 W0 36 48 61 78
 W1 23 35 48 65

（単位：mm）

 ケーブルベアサイズ CT CTM CTL CTXL
 Ba 49 61 76 94
 Bi 38 50 63 80
 W1 13 25 38 -
 W2 - 15 28 45

（単位：mm）

 ケーブルベアサイズ CT CTM CTL CTXL
 U1 48.5 60.5 - -
 U2 27 39.5 - -
 U3 18 30.5 - -
 Ba 49 61 76 94
 Bi 38 50 63 80
 W0 36 48 61 78
 W1 23 35 48 65
 W2 13 25 38 55

BB□□□□対象機種： BE□□□□対象機種：

直交ロボット用ケーブルベア寸法

自立ケーブル：お客様用サービス配線・配管図

対象機種：BP□□／BQ□□

Y軸配線用ケーブルベア Z軸配線用ケーブルベア
（オプション）

対象機種：B1N□□□□／B2N□□□□／B3N□□□□／B1L□□□□／B2L□□□□

Z軸配線用ケーブルベア
（オプション）

Y軸配線用ケーブルベア
2軸組合せは70、
3軸組合せ以上は50になります。

※

●ナット回転アクチュエーター／リニアサーボアクチュエーター 
    2軸／3軸／4軸／6軸組合せ

● ISA超大型タイプ2軸組合せ

※ユーザースペースが足りない場合は、特別仕様でサイズアップが可能です。詳細はお問合わせ下さい。

ユーザースペースユーザースペース ユーザースペース ユーザースペース

98
78

60

25 36

78
58

25 36

100
80

50

3529

■　2軸組合せ　ケーブル収納　詳細図 ■　3軸組合せ　ケーブル収納　詳細図

ICSAシリーズ

ICSAシリーズ

IKシリーズ

36

Ｂ

Ａ

25

D

C

F

E

120
100

70（50）（※）

29 35

Z-Z間ケーブルベア移動端 詳細図Z-Z間ケーブルベア 断面図

Y-Z間ケーブルベア 断面図X-Y間ケーブルベア 断面図

ユーザースペース

17 2314

W0

Ba
Bi

23

ユーザースペース

17

W1

14

Bi
Ba

17

ユーザースペース

2314
W2

Bi
Ba

38

16
.5

17

U1

6.
5

U3

U2

14
7.

5

R3.25

Y-Y間ケーブルベア 断面図X-Y間ケーブルベア 断面図

Y-Y間ケーブルベア移動端 詳細図
（CT,CTM）

Y-Y間ケーブルベア移動端 詳細図
（CTL）

38

16
.5

17

U1

6.
5

U3

U2

14
7.

5

R3.25

2-M6用皿穴U1
U2

17
38

17
21

Bi
Ba

17

W0

14 23

ユーザースペース

Ba
Bi

14

W1

17 23

ユーザースペース

Y-ZR間ケーブルベア 断面図X-Y間ケーブルベア 断面図

W1
Bi
Ba

14 17 23

ユーザースペース

W2
Bi
Ba

14 17 23

ユーザースペース
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直交ロボット-コントローラー間のケーブルは、各構成軸毎に単軸ロボット用ケーブルを使用して接続します。

《ケーブルベア仕様》Y軸及びZ軸のモーターケーブル、エンコーダーケーブルは、
X軸のコネクターボックスの中で接続されます。《自立ケーブル仕様》

コントローラー

（
30

0）

モーターケーブル
〈型式CB-X-MA□□□〉
エンコーダーケーブル

〈型式CB-X1-PA□□□〉（標準）
〈型式CB-X1-PLA□□□〉（LS付）

モーターケーブル
〈型式CB-X-MA□□□〉
エンコーダーケーブル

〈型式CB-X1-PA□□□〉（標準）
〈型式CB-X1-PLA□□□〉（LS付）

（
30

0）

コントローラー

モータージョイントケーブル
〈型式CB-X-MA□□□-JY1〉
エンコーダージョイントケーブル

〈型式CB-X１-PA□□□-JY1〉
LS付エンコーダージョイントケーブル

〈型式CB-X1-PLA□□□-JY1〉
設定長さ 0.5m/1m/1.5m/2m

モーターケーブル
〈型式CB-X-MA□□□〉
エンコーダーケーブル

〈型式CB-X1-PA□□□〉（標準）
〈型式CB-X1-PLA□□□〉（LS付）

モーターケーブル
〈型式CB-X-MA□□□〉
エンコーダーケーブル

〈型式CB-X1-PA□□□〉（標準）
〈型式CB-X1-PLA□□□〉（LS付）

モーターケーブル/エンコーダーケーブル
の長さはX軸、Y/Z軸共同一ですので、
配線の取りまわしにより片方が
短かくなる場合は、ジョイントケーブルを
設定していますのでご使用ください。

※

※ICS（P）B2のみ選択可

XYB、XYBG、XYGのY軸スライダーに、お客さまが機器を装着される場合の、配線用ケーブルベアをオプション設定しました。

《組合せタイプ：XYG-G1J/G2J》《組合せタイプ：XYB、XYBG》

A

B

（81.5）

X軸

Y軸

移動端ブラケット

R48

（116.5）
（144.5）

X軸

（
φ

6.
4）

（
19

.5
）

（5.5）
【移動端ブラケット詳細図とベア断面図】

（93.5）

（2
8）

（80）

18 （2
1）

66

ユーザースペース

2-M6用皿穴

（
11

.8
）

（2
2）

R75

（116.5）
（144.5）

129.5

（93.5）

X軸（駆動軸） X軸（駆動軸）

Y軸

ST
/2

+1
25

移動端ブラケット

X軸（従動軸）X軸（従動軸）

（
19

.5
）

（5.5）

（
φ

6.
4）

【移動端ブラケット詳細図とベア断面図】

（81.5）

（2
8）

（68）

18 （2
1）

54

ユーザースペース

2-M6用皿穴

（2
2）

（
φ

11
.8

）

BA□□/BB□□
BC□□/BD□□/
BE□□/BF□□
BG□□/BH□□/
BK□□/BL□□/BM□□
GB□□
GC□□/GD□□/
GE□□/GF□□
GG□□/GH□□

73

83

83

73

83

83

54

65

80

54

65

80

組合せタイプ A寸法 B寸法
〈表の記号説明〉

3軸組合せ

4軸組合せ 6軸組合せ

直交ロボット構成軸のケーブル取り出し方向及びセンサー(クリープセンサー/原点リミットスイッチ）取り付け方向は、
組合せタイプにより異なります。 詳細は下記表をご参照ください。
①ケーブル取り出し方向　　　※2軸/3軸組合せのみ対象となります。

ケーブル取り出し方向は、構成軸がIS(P)B、SSPA、IS(P)A-Wの場合のみ設定されています。
また、第1軸のケーブル取り出し方向のみ、オプションで変更が可能です。（但し、YZS/YZBタイプとICS(P)Aシリーズは変更できません）
通常設定以外の方向に変更する場合は、X軸オプションにケーブル取り出し方向の記号を記入してください。
構成軸がIS(P)A-Wの場合は、通常設定の場合も組合せ型式中に取り出し方向の記号を入力してください。

②センサー（クリープセンサー/原点リミットスイッチ）取り付け方向
センサー取り付け方向の変更はできません。
取り付け方向が勝手違いの場合も、組合せ型式中のオプション記号の表記は「C/L」となります。
また、構成軸がIS(P)A-W、LSA、NSの場合は、組合せ方向に関わらずセンサー取り付け位置は「C/L」となります。
構成軸により、センサーの取り付けができない場合がありますので、各製品ページのオプション表をご確認ください。

A3S
A3E
A1S
A1E
A1S
A1E
A3S
A3E
A1E
A3E
A3E
A1E
A3S
A1S
A1S
A3S
A3E
A1E
A3S
A3E
A1S
A1E
A1S
A1E
A3S
A3E
A1E
A3E
A3E
A1E

CL/LL

C/L

C/L

CL/LL
C/L

CL/LL
CL/LL
C/L
C/L

CL/LL
C/L

CL/LL
CL/LL
C/L

CL/LL

C/L

C/L

CL/LL
C/L

CL/LL
CL/LL
C/L

C/L

CL/LL

CL/LL

C/L
C/L

CL/LL
CL/LL
C/L

CL/LL
C/L
C/L

CL/LL
C/L

CL/LL
C/L

CL/LL

CL/LL

C/L
C/L

CL/LL
CL/LL
C/L

A1S

A3S

A3S

A1S
A1S
A3S
A3S
A1S
A3E
A1E
A3E
A1E
A3E
A1E
A1S

A3S

A3S

A1S
A1S
A3S
A3S
A1S

CL/LL［C/L］

C/L［C/L］

CL/LL［C/L］

C/L［C/L］
CL/LL［C/L］
C/L［C/L］

CL/LL［C/L］
C/L［C/L］

CL/LL
C/L

CL/LL
C/L

CL/LL
C/L

CL/LL

C/L

CL/LL

C/L
CL/LL
C/L

CL/LL
C/L

A3S［A3］

A1S［A1］

A3S［A3］

A1S［A1］
A3S［A3］
A1S［A1］
A3S［A3］
A1S［A1］

A3S
A1S
A3S
A1S
A3S
A1S
A3S

A1S

A3S

A1S
A3S
A1S
A3S
A1S

1

2

3

4
1
2
3
4
1
2
1
2
1
2
1

2

3

4
1
2
3
4

CT
SC
CT
SC
CT
SC
CT
SC

SC

SC

CT

SC
CT
SC
CT
SC
CT
SC
CT
SC

SC

XYB
＋
ZB

XYB
＋
ZS

XZ+YS

XYG+ZB

XYG+ZS

XYBG
＋
ZB

XYBG
＋
ZS

タイプ 組合せ
方向 ケーブル取り出し方向※1 センサー取り付け方向※2 ケーブル取り出し方向※1 センサー取り付け方向※2 ケーブル取り出し方向※1 センサー取り付け方向※2

3軸目
配線処理

第1軸 第2軸

タイプ 組合せ
方向  第1軸 第2軸 第3軸 第4軸

センサー取り付け方向 配線処理

第3軸

2軸組合せ

1
2
3
4
1
2
3
4
1
2
3
4
5
6
1
2
1

2
1
2

A1S
A3S
A3S
A1S
A3S
A1S
A1S
A3S
A3S
A1S
A1S
A3S
A1S
A3S
A3E
A1E
A3S
A1E
A1S
A3E
A3E
A1E

C/L
CL/LL
CL/LL
C/L
C/L

CL/LL
CL/LL
C/L

CL/LL
C/L
C/L

CL/LL
C/L

CL/LL
CL/LL
C/L

CL/LL
C/L
C/L

CL/LL
C/L

CL/LL

CL/LL［C/L］
C/L［C/L］

CL/LL［C/L］
C/L［C/L］

CL/LL
C/L

CL/LL
C/L

CL/LL
C/L

CL/LL
C/L

CL/LL
C/L
C/L

CL/LL
C/L

CL/LL
CL/LL
C/L

A3S［A3］
A1S［A1］
A3S［A3］
A1S［A1］

A3S
A1S
A3S
A1S
A3S
A1S
A3S
A1S
A3S
A1S
A1E
A3E
A1E

A3E
A3S
A1S

SC
CT

SC

CT

SC
CT
SC
CT
SC
CT

XYB
XYBG

XYS

XZ

YZS

YZB

XYG

タイプ 組合せ
方向 ケーブル取り出し方向※1 センサー取り付け方向※2 ケーブル取り出し方向※1 センサー取り付け方向※2

2軸目
配線処理

第1軸 第2軸

型式：A1S
（左側面取り出し）

型式：A1E
（左背面取り出し）

型式：A3S
（右側面取り出し）

型式：A3E
（右背面取り出し）

■　ケーブル取り出し方向

12

SSPAシリーズ SSPAシリーズ

12
19

リミット
スイッチカバー

ストロークエンド側 モーター側

以外の対応機種

リミット
スイッチカバー

■　リミットスイッチ位置

ICSBシリーズケーブル取り出し方向オプション・Z軸用配線処理オプション

ケーブル取り出し方向・センサー取り付け方向

Z軸用配線処理オプション

直交ロボット-コントローラー間ケーブル ※ICS（P）Bのみ選択可

●アクチュエーターケーブル取り出し方向

●センサー（クリープセンサー/原点リミットスイッチ）取り付け方向
構成軸 記号説明
C/L 取り付け方向　本体右側（標準）
CL/LL ※ 取り付け方向　本体左側（勝手違い）右側取り出し

●配線処理

構成軸 記号 記号説明
 A1E  取り出し方向　左背面
IS（P）B A1S  取り出し方向　左側面
SSPA A3E  取り出し方向　右背面
 A3S  取り出し方向　右側面
IS（P）A-W A1  左側取り出し
 A3  右側取り出し

構成軸 記号説明
SC 自立ケーブル
CT ケーブルベア

※組合せ型式のオプション記号の表記は［C/L］となります。

※1　通常設定の方向です。オプションでケーブル取り出し方向の変更が可能です（YZS/YZB は変更不可）。［　］内はIS(P)A-W の場合です。
※2　［　］内は構成軸がIS(P)A-W、LSA、NS の場合です。

※1　通常設定の方向です。オプションでケーブル取り出し方向の変更が可能です。［　］内はIS(P)A-W の場合です。
※2　［　］内は構成軸がIS(P)A-W、LSA、NS の場合です。

XYB
＋

ZRB
XMYB

 CL/LL CL/LL L － 
 C/L C/L L － 
 CL/LL C/L L － CT
 C/L CL/LL L － 
 C/L － C/L CL/LL CT

1
2
3
4
1

タイプ 組合せ
方向  第1軸 第2軸 第3軸 第4軸 第5軸 第6軸

センサー取り付け方向 配線処理

XMYB
＋
ZB

XMYB
＋
ZS

      
 C/L － C/L C/L CL/LL CL/LL CT
      
      
 C/L － C/L CL/LL CL/LL C/L CT
      

1

1

HP リンク _ICSB シリーズ _ケーブル取出し方向・センサ取付方向
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直交ロボット-コントローラー間のケーブルは、各構成軸毎に単軸ロボット用ケーブルを使用して接続します。

《ケーブルベア仕様》Y軸及びZ軸のモーターケーブル、エンコーダーケーブルは、
X軸のコネクターボックスの中で接続されます。《自立ケーブル仕様》

コントローラー

（
30

0）

モーターケーブル
〈型式CB-X-MA□□□〉
エンコーダーケーブル

〈型式CB-X1-PA□□□〉（標準）
〈型式CB-X1-PLA□□□〉（LS付）

モーターケーブル
〈型式CB-X-MA□□□〉
エンコーダーケーブル

〈型式CB-X1-PA□□□〉（標準）
〈型式CB-X1-PLA□□□〉（LS付）

（
30

0）

コントローラー

モータージョイントケーブル
〈型式CB-X-MA□□□-JY1〉
エンコーダージョイントケーブル

〈型式CB-X１-PA□□□-JY1〉
LS付エンコーダージョイントケーブル

〈型式CB-X1-PLA□□□-JY1〉
設定長さ 0.5m/1m/1.5m/2m

モーターケーブル
〈型式CB-X-MA□□□〉
エンコーダーケーブル

〈型式CB-X1-PA□□□〉（標準）
〈型式CB-X1-PLA□□□〉（LS付）

モーターケーブル
〈型式CB-X-MA□□□〉
エンコーダーケーブル

〈型式CB-X1-PA□□□〉（標準）
〈型式CB-X1-PLA□□□〉（LS付）

モーターケーブル/エンコーダーケーブル
の長さはX軸、Y/Z軸共同一ですので、
配線の取りまわしにより片方が
短かくなる場合は、ジョイントケーブルを
設定していますのでご使用ください。

※

※ICS（P）B2のみ選択可

XYB、XYBG、XYGのY軸スライダーに、お客さまが機器を装着される場合の、配線用ケーブルベアをオプション設定しました。

《組合せタイプ：XYG-G1J/G2J》《組合せタイプ：XYB、XYBG》

A

B

（81.5）

X軸

Y軸

移動端ブラケット

R48

（116.5）
（144.5）

X軸

（
φ

6.
4）

（
19

.5
）

（5.5）
【移動端ブラケット詳細図とベア断面図】
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8）
（80）
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ユーザースペース

2-M6用皿穴

（
11
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）

（2
2）

R75

（116.5）
（144.5）

129.5

（93.5）

X軸（駆動軸） X軸（駆動軸）

Y軸

ST
/2

+1
25

移動端ブラケット

X軸（従動軸）X軸（従動軸）

（
19

.5
）

（5.5）

（
φ

6.
4）

【移動端ブラケット詳細図とベア断面図】
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ユーザースペース

2-M6用皿穴

（2
2）

（
φ

11
.8

）

BA□□/BB□□
BC□□/BD□□/
BE□□/BF□□
BG□□/BH□□/
BK□□/BL□□/BM□□
GB□□
GC□□/GD□□/
GE□□/GF□□
GG□□/GH□□

73

83

83

73

83

83

54

65

80

54

65

80

組合せタイプ A寸法 B寸法
〈表の記号説明〉

3軸組合せ

4軸組合せ 6軸組合せ

直交ロボット構成軸のケーブル取り出し方向及びセンサー(クリープセンサー/原点リミットスイッチ）取り付け方向は、
組合せタイプにより異なります。 詳細は下記表をご参照ください。
①ケーブル取り出し方向　　　※2軸/3軸組合せのみ対象となります。

ケーブル取り出し方向は、構成軸がIS(P)B、SSPA、IS(P)A-Wの場合のみ設定されています。
また、第1軸のケーブル取り出し方向のみ、オプションで変更が可能です。（但し、YZS/YZBタイプとICS(P)Aシリーズは変更できません）
通常設定以外の方向に変更する場合は、X軸オプションにケーブル取り出し方向の記号を記入してください。
構成軸がIS(P)A-Wの場合は、通常設定の場合も組合せ型式中に取り出し方向の記号を入力してください。

②センサー（クリープセンサー/原点リミットスイッチ）取り付け方向
センサー取り付け方向の変更はできません。
取り付け方向が勝手違いの場合も、組合せ型式中のオプション記号の表記は「C/L」となります。
また、構成軸がIS(P)A-W、LSA、NSの場合は、組合せ方向に関わらずセンサー取り付け位置は「C/L」となります。
構成軸により、センサーの取り付けができない場合がありますので、各製品ページのオプション表をご確認ください。

A3S
A3E
A1S
A1E
A1S
A1E
A3S
A3E
A1E
A3E
A3E
A1E
A3S
A1S
A1S
A3S
A3E
A1E
A3S
A3E
A1S
A1E
A1S
A1E
A3S
A3E
A1E
A3E
A3E
A1E

CL/LL

C/L

C/L

CL/LL
C/L

CL/LL
CL/LL
C/L
C/L

CL/LL
C/L

CL/LL
CL/LL
C/L

CL/LL

C/L

C/L

CL/LL
C/L

CL/LL
CL/LL
C/L

C/L

CL/LL

CL/LL

C/L
C/L

CL/LL
CL/LL
C/L

CL/LL
C/L
C/L

CL/LL
C/L

CL/LL
C/L

CL/LL

CL/LL

C/L
C/L

CL/LL
CL/LL
C/L

A1S

A3S

A3S

A1S
A1S
A3S
A3S
A1S
A3E
A1E
A3E
A1E
A3E
A1E
A1S

A3S

A3S

A1S
A1S
A3S
A3S
A1S

CL/LL［C/L］

C/L［C/L］

CL/LL［C/L］

C/L［C/L］
CL/LL［C/L］
C/L［C/L］

CL/LL［C/L］
C/L［C/L］

CL/LL
C/L

CL/LL
C/L

CL/LL
C/L

CL/LL

C/L

CL/LL

C/L
CL/LL
C/L

CL/LL
C/L

A3S［A3］

A1S［A1］

A3S［A3］

A1S［A1］
A3S［A3］
A1S［A1］
A3S［A3］
A1S［A1］

A3S
A1S
A3S
A1S
A3S
A1S
A3S

A1S

A3S

A1S
A3S
A1S
A3S
A1S

1

2

3

4
1
2
3
4
1
2
1
2
1
2
1

2

3

4
1
2
3
4

CT
SC
CT
SC
CT
SC
CT
SC

SC

SC

CT

SC
CT
SC
CT
SC
CT
SC
CT
SC

SC

XYB
＋
ZB

XYB
＋
ZS

XZ+YS

XYG+ZB

XYG+ZS

XYBG
＋
ZB

XYBG
＋
ZS

タイプ 組合せ
方向 ケーブル取り出し方向※1 センサー取り付け方向※2 ケーブル取り出し方向※1 センサー取り付け方向※2 ケーブル取り出し方向※1 センサー取り付け方向※2

3軸目
配線処理

第1軸 第2軸

タイプ 組合せ
方向  第1軸 第2軸 第3軸 第4軸

センサー取り付け方向 配線処理

第3軸

2軸組合せ

1
2
3
4
1
2
3
4
1
2
3
4
5
6
1
2
1

2
1
2

A1S
A3S
A3S
A1S
A3S
A1S
A1S
A3S
A3S
A1S
A1S
A3S
A1S
A3S
A3E
A1E
A3S
A1E
A1S
A3E
A3E
A1E

C/L
CL/LL
CL/LL
C/L
C/L

CL/LL
CL/LL
C/L

CL/LL
C/L
C/L

CL/LL
C/L

CL/LL
CL/LL
C/L

CL/LL
C/L
C/L

CL/LL
C/L

CL/LL

CL/LL［C/L］
C/L［C/L］

CL/LL［C/L］
C/L［C/L］

CL/LL
C/L

CL/LL
C/L

CL/LL
C/L

CL/LL
C/L

CL/LL
C/L
C/L

CL/LL
C/L

CL/LL
CL/LL
C/L

A3S［A3］
A1S［A1］
A3S［A3］
A1S［A1］

A3S
A1S
A3S
A1S
A3S
A1S
A3S
A1S
A3S
A1S
A1E
A3E
A1E

A3E
A3S
A1S

SC
CT

SC

CT

SC
CT
SC
CT
SC
CT

XYB
XYBG

XYS

XZ

YZS

YZB

XYG

タイプ 組合せ
方向 ケーブル取り出し方向※1 センサー取り付け方向※2 ケーブル取り出し方向※1 センサー取り付け方向※2

2軸目
配線処理

第1軸 第2軸

型式：A1S
（左側面取り出し）

型式：A1E
（左背面取り出し）

型式：A3S
（右側面取り出し）

型式：A3E
（右背面取り出し）

■　ケーブル取り出し方向

12

SSPAシリーズ SSPAシリーズ

12
19

リミット
スイッチカバー

ストロークエンド側 モーター側

以外の対応機種

リミット
スイッチカバー

■　リミットスイッチ位置

ICSBシリーズケーブル取り出し方向オプション・Z軸用配線処理オプション

ケーブル取り出し方向・センサー取り付け方向

Z軸用配線処理オプション

直交ロボット-コントローラー間ケーブル ※ICS（P）Bのみ選択可

●アクチュエーターケーブル取り出し方向

●センサー（クリープセンサー/原点リミットスイッチ）取り付け方向
構成軸 記号説明
C/L 取り付け方向　本体右側（標準）
CL/LL ※ 取り付け方向　本体左側（勝手違い）右側取り出し

●配線処理

構成軸 記号 記号説明
 A1E  取り出し方向　左背面
IS（P）B A1S  取り出し方向　左側面
SSPA A3E  取り出し方向　右背面
 A3S  取り出し方向　右側面
IS（P）A-W A1  左側取り出し
 A3  右側取り出し

構成軸 記号説明
SC 自立ケーブル
CT ケーブルベア

※組合せ型式のオプション記号の表記は［C/L］となります。

※1　通常設定の方向です。オプションでケーブル取り出し方向の変更が可能です（YZS/YZB は変更不可）。［　］内はIS(P)A-W の場合です。
※2　［　］内は構成軸がIS(P)A-W、LSA、NS の場合です。

※1　通常設定の方向です。オプションでケーブル取り出し方向の変更が可能です。［　］内はIS(P)A-W の場合です。
※2　［　］内は構成軸がIS(P)A-W、LSA、NS の場合です。

XYB
＋

ZRB
XMYB

 CL/LL CL/LL L － 
 C/L C/L L － 
 CL/LL C/L L － CT
 C/L CL/LL L － 
 C/L － C/L CL/LL CT

1
2
3
4
1

タイプ 組合せ
方向  第1軸 第2軸 第3軸 第4軸 第5軸 第6軸

センサー取り付け方向 配線処理

XMYB
＋
ZB

XMYB
＋
ZS

      
 C/L － C/L C/L CL/LL CL/LL CT
      
      
 C/L － C/L CL/LL CL/LL C/L CT
      

1

1

HP リンク _ICSB シリーズ _Z軸用配線処理オプション
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