
● 使用 Kawasaki Robot时,请务必熟读操作手册和其他相关资料,正确安全使用。

● 本产品目录所介绍的产品是通用工业机器人,如果用户希望将机器人进行特殊应用,而这  
      样特殊应用对人体或设备可能会有危害时,请和我们联系,我们尽力帮助您。

● 请注意,在本产品介绍的很多照片中,并没有包含安全法规规定的安全围栏等安全装置,在
     实际应用中必须配备。
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示教器

终端软件

视觉控制器

蓝牙

外部轴电机

终端软件
RS-232C

EtherNet

＊1: 变压器使用时的电源规格
　　 AC380-415V ±10% 
　　 AC440-480V ±10% 

（可切换）50/60Hz,3Φ

系统构成图
IO板卡

标配
选配

选配板卡

选配设备 传送带同步I/F板卡 

Cubic-S
(空间监控/速度监控等)

检查快进模式开关

变压器＊1  

（供给电源规格）

制动解除开关

DIO板卡

系统构成图

CC-Link
从站
CC-Link IE
从站
DeviceNet
主站・从站
Ethernet/IP
主站・从站
EtherCAT
主站・从站
PROFIBUS-DP
主站・从站
PROFINET
主站・从站

现场总线

USB存储器
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