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はじめに 

 

本書は、川崎塗装ロボット KJ シリーズの据付および接続に関する作業要領について説明しています。 

 

本書の内容を十分ご理解いただき、別冊の『安全マニュアル』と本書に記載の安全事項に注意して、作業

に取りかかってください。本書は、KJ シリーズのアーム部の据付・接続についてのみ記述しています。制御

部およびケーブルの据付・接続については、防爆ロボット用コントローラの『据付・接続要領書』を併せてお

読みください。 

 

繰り返しますが、本書のすべての内容を完全にご理解いただくまでは、いかなる作業も実施しないでくださ

い。また、特定のページのみを参考にして作業を実施された場合、損害や問題が発生しても、弊社はその

責任を負うものではありません。 
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KJ314 ：標準機 「KJ314■-D0」 「KJ314■-D4」 

 ：勝手反対機 「KJ314■-D1」 「KJ314■-D5」 

KJ264/244/194（床置仕様） ：標準機 「KJ264■-B0」 「KJ264■-B4」 「KJ244■-B0」 「KJ244■-B4」 

  「KJ194■-B0」 「KJ194■-B4」 

 ：勝手反対機 「KJ264■-B1」 「KJ264■-B5」 「KJ244■-B1」 「KJ244■-B5」 

  「KJ194■-B1」 「KJ194■-B5」 

KJ264/244/194（壁掛「左」仕様） ：標準機 「KJ264■-D0」 「KJ264■-D4」 「KJ244■-D0」 「KJ244■-D4」 

  「KJ194■-D0」 「KJ194■-D4」 

 ：勝手反対機 「KJ264■-D1」 「KJ264■-D5」 「KJ244■-D1」 「KJ244■-D5」 

  「KJ194■-D1」 「KJ194■-D5」 

KJ264/244/194（壁掛「右」仕様） ：標準機 「KJ264■-F0」 「KJ264■-F4」 「KJ244■-F0」 「KJ244■-F4」 

  「KJ194■-F0」 「KJ194■-F4」 

 ：勝手反対機 「KJ264■-F1」 「KJ264■-F5」 「KJ244■-F1」 「KJ244■-F5」 

  「KJ194■-F1」 「KJ194■-F5」 

KJ264/244/194（棚置仕様） ：標準機 「KJ264■-H0」 「KJ264■-H4」 「KJ244■-H0」 「KJ244■-H4」 

  「KJ194■-H0」 「KJ194■-H4」 

 ：勝手反対機 「KJ264■-H1」 「KJ264■-H5」 「KJ244■-H1」 「KJ244■-H5」 

  「KJ194■-H1」 「KJ194■-H5」 

（■： J=国内防爆仕様 C=中国防爆仕様 U=北米防爆仕様 

E=欧州防爆仕様（Type-E） P=欧州防爆仕様（Type-P）） 

ロボットの形状は『標準仕様書』を参照してください。 

本書は、以下の KJ シリーズロボットを対象に説明しています。 
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1. 本書は、ロボットを適用したシステムまで保証するものではありません。したがいまして、システムについ

て何らかの事故や損害、工業所有権の問題が生じた場合、弊社はその責任を負うものではありません。 

2. ロボットの操作や運転、教示、保守点検などの作業に従事される方々は、弊社が用意しております教

育訓練コースの中から、必要なコースを事前に受講されることをお薦めします。 

3. 弊社は、予告なしに本書の記載内容を改訂・改良・変更することがあります。 

4. 本書の記載内容の一部あるいは全部を、弊社に無断で転載・複製することは禁止されています。 

5. 本書は、いつでも使えるように大切に保管してください。また、移設、譲渡、売却などにより、ご利用頂

く方が変わる場合には、必ず本書も添付し、新しい利用者の方にお読み頂けるようご説明ください。万

一破損・紛失された場合は、担当営業までお問い合わせください。 

無断転載禁止 © 2018 川崎重工業株式会社
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本書で使用するシンボルについて 

 

本書では、特に注意していただきたい事項を下記のシンボルを使用して示します。 

 

人身事故や物的損害を防止するために、これらのシンボルが使われている意味をご理解のうえ内容を遵

守していただき、ロボットを正しく安全にお使いください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

［ 注  記 ] 

ロボットの仕様や操作、保守についての注意事項を示します。 

注  意 

ここに書かれていることを守っていただかないと、人が傷害を負った

り、物的損害が発生したりすることが想定される内容を示します。 

！

ここに書かれていることを守っていただかないと、人が死亡したり、重傷

を負う可能性が想定される内容を示します。 

警  告 ！

危  険 

ここに書かれていることを守っていただかないと、人が死亡したり、重傷

を負う差し迫った危険を招くことが想定される内容を示します。 

！

1. 本書で使用している図や操作手順の説明などは特定の作業を行うには十分でない

かもしれません。したがって、本書を用いて個々の作業を行う際は、最寄りのカワサ

キロボットサービスにご確認ください。 

2. 本書に記述している安全事項は、本書関連の特定項目を対象にしたものであり、そ

の他の一般項目や他の項目に適用できるものではありません。安全に作業を行うた

めに、まず、別冊の『安全マニュアル』をお読みいただき、国や地方自治体の安全に

関する法令や規格と合わせてその内容を十分ご理解していただき、貴社のロボット

適用内容に応じた安全システムを構築されますようお願いします。 

警  告 ！
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1 注意事項 

 

ここでは、アームの据付・接続に関する注意事項に限って説明しています。その他の注意事項については、

別冊の『安全マニュアル』を参照してください。 

 

1.1 運搬・保管 

 

川崎ロボットを据付場所へ運搬するときは、下記の注意事項を厳守していただき、運搬および据付作業を

行ってください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1. ロボット本体は精密な部品で構成されていますので、運搬するときは衝撃が加わら

ないように注意してください。 

2. クレーンやフォークリフトで運搬する場合、障害物などをあらかじめ整理整頓し、据

付場所までの運搬作業が安全に行えるようにしてください。 

3. 運搬および保管するときは、下記のことに注意してください。 

(1) 周辺温度を、-10℃～60℃の範囲内に保ってください。 

(2) 相対湿度を、35％～85％RH の範囲内(結露のないよう)に保ってください。 

(3) 大きな振動や衝撃を避けてください。 

注  意 ！

1. クレーンやフォークリフトでロボットを運搬する場合、ロボット本体を人が支えるよう

なことは絶対にしないでください。 

2. 運搬中に、ロボット本体の上に人が乗ったり、吊り上げた状態でその下に人が入っ

たりすることが絶対ないようにしてください。 

警  告 ！
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1.2 据付環境 

 

ロボットアームを据付けるときは、下記の条件が満たされる場所に設置してください。 

 

1. 床置き設置の場合、水平度が 5°以内に確保できる場所。 

2. 床または架台が十分な剛性を備えていること。 

3. 据付部に無理な力が作用しないよう、平面度を確保できる場所。 

(平面度が確保できない場合は、ライナー調整すること。設定面平面度：0.3 以内) 

4. 運転時の周囲温度は、0℃～40℃の範囲。 

(低温始動時はグリス、オイルの粘性が大きいため、偏差異常または過負荷が発生する場合があります｡

このような場合は、低速でロボットを動かしてください。) 

5. 相対湿度は、35%～85%RH。ただし、結露のないこと。 

6. 塵、埃、煙、水などが少ない場所。 

7. 大きな振動の影響を受けない場所。 

8. 電気的なノイズに対する環境が良好な場所。 

9. ロボットアームの動作範囲よりも広いスペースが確保できる場所。 

(1) ロボットの周囲は、アームにツールを取り付けて最大動作した場合でも干渉しないように安全柵を

設けてください。 

(2) 安全柵には入口を設け、安全プラグ付の扉を設けてください。 

(3) 安全柵については、国や地方自治体で定められた必要条件を守ってください。 

(例 ISO 14120、ISO 13857、ISO 13854、ISO 14119) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

約 1m 

ロボットの動作範囲 

安全プラグ付扉 

約 1m 

安全柵 

メカストッパ メカストッパ 

約 1m 約 1m 

約 1m 

［ 注  記 ] 

塗料ミストの付着や異物の混入からアーム各軸の回転シール部などを保護するた

め、ビニールシートなどで養生してください。 
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1.3 防爆上の注意事項 

 

KJ シリーズは内圧防爆＋本質安全防爆構造のロボットです。安全のため下記の注意事項を厳守してくだ

さい。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

危  険 

1. この塗装用ロボットは内圧防爆構造になっています。内圧容器の締付ボルトを緩める場

合には、必ず責任者の指示にしたがってください。 

(1) 責任者の指示なしに内圧容器の締付ボルトをゆるめないでください。 

(2) ロボットへ通電中に内圧容器の蓋を開けないでください。 

2. 制御装置は、必ず防爆上安全な非危険場所に設置してください。 

ロボットの保守・点検作業、および塗装装置の点検・調整作業などの目的でロボット付近

に立ち入る際は、必ず制御電源および元電源を遮断し、エアー源のバルブを閉じ、残圧

がないことを確認してください。 

！

非危険場所 危険場所 

制御装置 

ロボットアーム 

ティーチ 
ペンダント 

供給エアー源 

(0.4~0.7MPa) 
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KJ シリーズの第 2 アームのカバーは FRP 樹脂製です。またアプリケーション配管、配線の保護用フレキ

チューブはポリアミド樹脂製です。防爆上の危険場所での作業では下記事項に注意してください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

  

第 2 アームカバー 

カバー内部 

警  告 ！

1. 樹脂部に静電気が帯電していると火花が飛び、発火するおそれがあります。除電器

などを使用して除電してから作業を実施してください。 

2. 保守点検などの作業を行うときは、帯電しないよう処置をした用具を使用して実施し

てください。 
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1.4 作業時の残存危険 

 

KJ314 

(勝手反対機の形状・危険箇所は標準機の鏡面対称となります。) 

 

 

 

 

 

矢視 A 

矢視 C 

矢視 B 

：挟み込み危険箇所 

：高温危険箇所 

 

下図に記載されている作業時の残存危険箇所に、注意してください。 

警  告 ！
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KJ264/244/194(床置仕様) 

(勝手反対機の形状・危険箇所は標準機の鏡面対称となります。) 

 

 

 

 

 

 

矢視 A 矢視 B 矢視 C 

：挟み込み危険箇所 

：高温危険箇所 

下図に記載されている作業時の残存危険箇所に、注意してください。 

警  告 ！
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KJ264/244/194(壁掛「左」仕様) 

(勝手反対機の形状・危険箇所は標準機の鏡面対称となります。) 

 

 

 

 

 

矢視 C 

矢視 B 

矢視 A 

：挟み込み危険箇所 

：高温危険箇所 

下図に記載されている作業時の残存危険箇所に、注意してください。 

警  告 ！
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KJ264/244/194(壁掛け「右」仕様) 

(勝手反対機の形状・危険箇所は標準機の鏡面対称となります。) 

 

 

 

 

 

矢視 B 

矢視 C 

矢視 A 

：挟み込み危険箇所 

：高温危険箇所 

下図に記載されている作業時の残存危険箇所に、注意してください。 

警  告 ！
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KJ264/244/194(棚置仕様) 

(勝手反対機の形状・危険箇所は標準機の鏡面対称となります。) 

 

 

 

 

 

矢視 B 

矢視 C 

矢視 A 

：挟み込み危険箇所 

：高温危険箇所 

下図に記載されている作業時の残存危険箇所に、注意してください。 

警  告 ！
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2 動作範囲と仕様 

 

動作範囲から安全柵の位置決定 

 

KJ314 

(標準機と勝手反対機とで動作範囲の差異はありません。) 

 

 

上図はロボットを上方から見た図で、動作範囲は図中の P 点の動作範囲で表しています。したがって、安

全柵は、P 点から手首フランジまでの寸法とツールの最大寸法の和：L1、さらに余裕の寸法：L2 を動作範囲

に加えた寸法を確保するようにしてください。 

 

安全柵 

設
置

面
 

P 点位置

P 点の動作範囲

ツール

P 点位置
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KJ264(床置仕様) 

(標準機と勝手反対機とで動作範囲の差異はありません。) 

 

上図はロボットを上方から見た図で、動作範囲は図中の P 点の動作範囲で表しています。したがって、安

全柵は、P 点から手首フランジまでの寸法とツールの最大寸法の和：L1、さらに余裕の寸法：L2 を動作範囲

に加えた寸法を確保するようにしてください。 

 

安全柵 

P 点位置

P 点の動作範囲

ツール

P 点位置
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KJ244(床置仕様) 

(標準機と勝手反対機とで動作範囲の差異はありません。) 

 

 

上図はロボットを上方から見た図で、動作範囲は図中の P 点の動作範囲で表しています。したがって、安

全柵は、P 点から手首フランジまでの寸法とツールの最大寸法の和：L1、さらに余裕の寸法：L2 を動作範囲

に加えた寸法を確保するようにしてください。 

安全柵 

P 点位置

P 点の動作範囲

ツール

P 点位置
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KJ194(床置仕様) 

(標準機と勝手反対機とで動作範囲の差異はありません。) 

 

 

上図はロボットを上方から見た図で、動作範囲は図中の P 点の動作範囲で表しています。したがって、安

全柵は、P 点から手首フランジまでの寸法とツールの最大寸法の和：L1、さらに余裕の寸法：L2 を動作範囲

に加えた寸法を確保するようにしてください。 

 

 

安全柵 

P 点位置

P 点の動作範囲

ツール

P 点位置
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KJ264(壁掛「左」仕様) 

(標準機と勝手反対機とで動作範囲の差異はありません。) 

 

 

上図はロボットを上方から見た図で、動作範囲は図中の P 点の動作範囲で表しています。したがって、安

全柵は、P 点から手首フランジまでの寸法とツールの最大寸法の和：L1、さらに余裕の寸法：L2 を動作範囲

に加えた寸法を確保するようにしてください。 

 

安全柵 

P 点の動作範囲

ツール

P 点位置

設置面 

P 点位置
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KJ244(壁掛「左」仕様) 

(標準機と勝手反対機とで動作範囲の差異はありません。) 

 

 

上図はロボットを上方から見た図で、動作範囲は図中の P 点の動作範囲で表しています。したがって、安

全柵は、P 点から手首フランジまでの寸法とツールの最大寸法の和：L1、さらに余裕の寸法：L2 を動作範囲

に加えた寸法を確保するようにしてください。 

安全柵 

P 点位置

P 点の動作範囲 

ツール 

P 点位置 

設置面 
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KJ194(壁掛「左」仕様) 

(標準機と勝手反対機とで動作範囲の差異はありません。) 

 

 

上図はロボットを上方から見た図で、動作範囲は図中の P 点の動作範囲で表しています。したがって、安

全柵は、P 点から手首フランジまでの寸法とツールの最大寸法の和：L1、さらに余裕の寸法：L2 を動作範囲

に加えた寸法を確保するようにしてください。 

 

 

安全柵 

P 点位置 

P 点の動作範囲 

ツール 

P 点位置 

設置面 
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KJ264(壁掛「右」仕様) 

(標準機と勝手反対機とで動作範囲の差異はありません。) 

 
 

上図はロボットを上方から見た図で、動作範囲は図中の P 点の動作範囲で表しています。したがって、安

全柵は、P 点から手首フランジまでの寸法とツールの最大寸法の和：L1、さらに余裕の寸法：L2 を動作範囲

に加えた寸法を確保するようにしてください。 

 

安全柵 

P 点位置 

P 点の動作範囲 

ツール 

P 点位置 

設置面 
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KJ244(壁掛「右」仕様) 

(標準機と勝手反対機とで動作範囲の差異はありません。) 

 
 

上図はロボットを上方から見た図で、動作範囲は図中の P 点の動作範囲で表しています。したがって、安

全柵は、P 点から手首フランジまでの寸法とツールの最大寸法の和：L1、さらに余裕の寸法：L2 を動作範囲

に加えた寸法を確保するようにしてください。 

安全柵 

設置面 

P 点位置 

P 点の動作範囲 

ツール 

P 点位置 
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KJ194(壁掛「右」仕様) 

(標準機と勝手反対機とで動作範囲の差異はありません。) 

 

 

上図はロボットを上方から見た図で、動作範囲は図中の P 点の動作範囲で表しています。したがって、安

全柵は、P 点から手首フランジまでの寸法とツールの最大寸法の和：L1、さらに余裕の寸法：L2 を動作範囲

に加えた寸法を確保するようにしてください。 

 

 

安全柵 

設置面 

P 点位置 

P 点の動作範囲 

ツール 

P 点位置 
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KJ264(棚置仕様) 

(標準機と勝手反対機とで動作範囲の差異はありません。) 

 

 

上図はロボットを上方から見た図で、動作範囲は図中の P 点の動作範囲で表しています。したがって、安

全柵は、P 点から手首フランジまでの寸法とツールの最大寸法の和：L1、さらに余裕の寸法：L2 を動作範囲

に加えた寸法を確保するようにしてください。 

安全柵 

P 点位置 

P 点の動作範囲 

ツール

P 点位置



KJ シリーズ 2 動作範囲と仕様 

Kawasaki Robot 据付・接続要領書 

 

21 

KJ244(棚置仕様) 

(標準機と勝手反対機とで動作範囲の差異はありません。) 

 

 

上図はロボットを上方から見た図で、動作範囲は図中の P 点の動作範囲で表しています。したがって、安

全柵は、P 点から手首フランジまでの寸法とツールの最大寸法の和：L1、さらに余裕の寸法：L2 を動作範囲

に加えた寸法を確保するようにしてください。 

安全柵 

P 点位置 

P 点の動作範囲 

ツール 

P 点位置 
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KJ194(棚置仕様) 

(標準機と勝手反対機とで動作範囲の差異はありません。) 

 

 

上図はロボットを上方から見た図で、動作範囲は図中の P 点の動作範囲で表しています。したがって、安

全柵は、P 点から手首フランジまでの寸法とツールの最大寸法の和：L1、さらに余裕の寸法：L2 を動作範囲

に加えた寸法を確保するようにしてください。 

 

安全柵 

P 点位置 

P 点の動作範囲 

ツール 

P 点位置 
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KJ314 

(標準機と勝手反対機とで仕様の差異はありません。) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

型    式 垂直多関節型 
動作自由度 7 

動作範囲 

JT 動作範囲 
1 +120°～-120° 
2 +130°～-80° 
3 +90°～-65° 
4 ±720° 
5 ±720° 
6 ±410° 
7 ±90° 

最大可搬質量 
手首部 ：15kg 
第 2 アーム部 ：25kg 

手首許容負荷 

JT トルク 慣性モーメント 
4 56.2N･m 2.19kg･m2 
5 43.4N･m 1.31kg･m2 
6 22.0N･m 0.33kg･m2 

位置繰返し精度 ±0.5mm(手首フランジ面) 
質    量 約 720kg 
騒    音 79dB(A)※ 

注※ 測定条件 

・床に固定されたプレートに据付 

・最大動作範囲から 2000mm の地点 

(騒音レベルは条件により異なります。) 
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KJ264(床置仕様) 

(標準機と勝手反対機とで仕様の差異はありません。) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

型    式 垂直多関節型 
動作自由度 6 

動作範囲 

JT 動作範囲 
1 +120°～-120° 
2 +130°～-80° 
3 +90°～-65° 
4 ±720° 
5 ±720° 
6 ±410° 

最大可搬質量 
手首部 ：15kg 
第 2 アーム部 ：25kg 

手首許容負荷 

JT トルク 慣性モーメント 
4 56.2N･m 2.19kg･m2 
5 43.4N･m 1.31kg･m2 
6 22.0N･m 0.33kg･m2 

位置繰返し精度 ±0.5mm(手首フランジ面) 
質    量 約 540kg 
騒    音 79dB(A)※ 

注※ 測定条件 

・床に固定されたプレートに据付 

・最大動作範囲から 2000mm の地点 

(騒音レベルは条件により異なります。) 
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KJ244(床置仕様) 

(標準機と勝手反対機とで仕様の差異はありません。) 

 

型    式 垂直多関節型 
動作自由度 6 

動作範囲 

JT 動作範囲 
1 +120°～-120° 
2 +130°～-80° 
3 +90°～-65° 
4 ±720° 
5 ±720° 
6 ±410° 

最大可搬質量 
手首部 ：15kg 
第 2 アーム部 ：25kg 

手首許容負荷 

JT トルク 慣性モーメント 
4 56.2N･m 2.19kg･m2 
5 43.4N･m 1.31kg･m2 
6 22.0N･m 0.33kg･m2 

位置繰返し精度 ±0.5mm(手首フランジ面) 
質    量 約 540kg 
騒    音 79dB(A)※ 

注※ 測定条件 

・床に固定されたプレートに据付 

・最大動作範囲から 2000mm の地点 

(騒音レベルは条件により異なります。) 
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KJ194(床置仕様) 

(標準機と勝手反対機とで仕様の差異はありません。) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

型    式 垂直多関節型 
動作自由度 6 

動作範囲 

JT 動作範囲 
1 +120°～-120° 
2 +130°～-80° 
3 +90°～-65° 
4 ±720° 
5 ±720° 
6 ±410° 

最大可搬質量 
手首部 ：15kg 
第 2 アーム部 ：25kg 

手首許容負荷 

JT トルク 慣性モーメント 
4 56.2N･m 2.19kg･m2 
5 43.4N･m 1.31kg･m2 
6 22.0N･m 0.33kg･m2 

位置繰返し精度 ±0.5mm(手首フランジ面) 
質    量 約 530kg 
騒    音 79dB(A)※ 

注※ 測定条件 

・床に固定されたプレートに据付 

・最大動作範囲から 2000mm の地点 

(騒音レベルは条件により異なります。) 
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KJ264(壁掛「左」仕様) 

(標準機と勝手反対機とで仕様の差異はありません。) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

型    式 垂直多関節型 
動作自由度 6 

動作範囲 

JT 動作範囲 
1 +120°～-30° 
2 +130°～-80° 
3 +90°～-65° 
4 ±720° 
5 ±720° 
6 ±410° 

最大可搬質量 
手首部 ：15kg 
第 2 アーム部 ：25kg 

手首許容負荷 

JT トルク 慣性モーメント 
4 56.2N･m 2.19kg･m2 
5 43.4N･m 1.31kg･m2 
6 22.0N･m 0.33kg･m2 

位置繰返し精度 ±0.5mm(手首フランジ面) 
質    量 約 530kg 
騒    音 79dB(A)※ 

注※ 測定条件 

・床に固定されたプレートに据付 

・最大動作範囲から 2000mm の地点 

(騒音レベルは条件により異なります。) 
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KJ244(壁掛「左」仕様) 

(標準機と勝手反対機とで仕様の差異はありません。) 

 

型    式 垂直多関節型 
動作自由度 6 

動作範囲 

JT 動作範囲 
1 +120°～-30° 
2 +130°～-80° 
3 +90°～-65° 
4 ±720° 
5 ±720° 
6 ±410° 

最大可搬質量 
手首部 ：15kg 
第 2 アーム部 ：25kg 

手首許容負荷 

JT トルク 慣性モーメント 
4 56.2N･m 2.19kg･m2 
5 43.4N･m 1.31kg･m2 
6 22.0N･m 0.33kg･m2 

位置繰返し精度 ±0.5mm(手首フランジ面) 
質    量 約 530kg 
騒    音 79dB(A)※ 

注※ 測定条件 

・床に固定されたプレートに据付 

・最大動作範囲から 2000mm の地点 

(騒音レベルは条件により異なります。) 
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KJ194(壁掛「左」仕様) 

(標準機と勝手反対機とで仕様の差異はありません。) 

  
型    式 垂直多関節型 

動作自由度 6 

動作範囲 

JT 動作範囲 
1 +120°～-30° 
2 +130°～-80° 
3 +90°～-65° 
4 ±720° 
5 ±720° 
6 ±410° 

最大可搬質量 
手首部 ：15kg 
第 2 アーム部 ：25kg 

手首許容負荷 

JT トルク 慣性モーメント 
4 56.2N･m 2.19kg･m2 
5 43.4N･m 1.31kg･m2 
6 22.0N･m 0.33kg･m2 

位置繰返し精度 ±0.5mm(手首フランジ面) 
質    量 約 520kg 
騒    音 79dB(A)※ 

注※ 測定条件 

・床に固定されたプレートに据付 

・最大動作範囲から 2000mm の地点 

(騒音レベルは条件により異なります。) 
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KJ264(壁掛「右」仕様) 

(標準機と勝手反対機とで仕様の差異はありません。) 

 
型    式 垂直多関節型 

動作自由度 6 

動作範囲 

JT 動作範囲 
1 +30°～-120° 
2 +130°～-80° 
3 +90°～-65° 
4 ±720° 
5 ±720° 
6 ±410° 

最大可搬質量 
手首部 ：15kg 
第 2 アーム部 ：25kg 

手首許容負荷 

JT トルク 慣性モーメント 
4 56.2N･m 2.19kg･m2 
5 43.4N･m 1.31kg･m2 
6 22.0N･m 0.33kg･m2 

位置繰返し精度 ±0.5mm(手首フランジ面) 
質    量 約 530kg 
騒    音 79dB(A)※ 

 

注※ 測定条件 

・床に固定されたプレートに据付 

・最大動作範囲から 2000mm の地点 

(騒音レベルは条件により異なります。) 
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KJ244(壁掛「右」仕様) 

(標準機と勝手反対機とで仕様の差異はありません。) 

 
型    式 垂直多関節型 

動作自由度 6 

動作範囲 

JT 動作範囲 
1 +30°～-120° 
2 +130°～-80° 
3 +90°～-65° 
4 ±720° 
5 ±720° 
6 ±410° 

最大可搬質量 
手首部 ：15kg 
第 2 アーム部 ：25kg 

手首許容負荷 

JT トルク 慣性モーメント 
4 56.2N･m 2.19kg･m2 
5 43.4N･m 1.31kg･m2 
6 22.0N･m 0.33kg･m2 

位置繰返し精度 ±0.5mm(手首フランジ面) 
質    量 約 530kg 
騒    音 79dB(A)※ 

注※ 測定条件 

・床に固定されたプレートに据付 

・最大動作範囲から 2000mm の地点 

(騒音レベルは条件により異なります。) 
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KJ194(壁掛「右」仕様) 

(標準機と勝手反対機とで仕様の差異はありません。) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

型    式 垂直多関節型 
動作自由度 6 

動作範囲 

JT 動作範囲 
1 +30°～-120° 
2 +130°～-80° 
3 +90°～-65° 
4 ±720° 
5 ±720° 
6 ±410° 

最大可搬質量 
手首部 ：15kg 
第 2 アーム部 ：25kg 

手首許容負荷 

JT トルク 慣性モーメント 
4 56.2N･m 2.19kg･m2 
5 43.4N･m 1.31kg･m2 
6 22.0N･m 0.33kg･m2 

位置繰返し精度 ±0.5mm(手首フランジ面) 
質    量 約 520kg 
騒    音 79dB(A)※ 

注※ 測定条件 

・床に固定されたプレートに据付 

・最大動作範囲から 2000mm の地点 

(騒音レベルは条件により異なります。) 
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KJ264(棚置仕様) 

(標準機と勝手反対機とで仕様の差異はありません。) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

型    式 垂直多関節型 
動作自由度 6 

動作範囲 

JT 動作範囲 
1 +120°～-120° 
2 +130°～-80° 
3 +90°～-65° 
4 ±720° 
5 ±720° 
6 ±410° 

最大可搬質量 
手首部 ：15kg 
第 2 アーム部 ：25kg 

手首許容負荷 

JT トルク 慣性モーメント 
4 56.2N･m 2.19kg･m2 
5 43.4N･m 1.31kg･m2 
6 22.0N･m 0.33kg･m2 

位置繰返し精度 ±0.5mm(手首フランジ面) 
質    量 約 530kg 
騒    音 79dB(A)※ 

注※ 測定条件 

・床に固定されたプレートに据付 

・最大動作範囲から 2000mm の地点 

(騒音レベルは条件により異なります。) 
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KJ244(棚置仕様) 

(標準機と勝手反対機とで仕様の差異はありません。) 

 

型    式 垂直多関節型 
動作自由度 6 

動作範囲 

JT 動作範囲 
1 +120°～-120° 
2 +130°～-80° 
3 +90°～-65° 
4 ±720° 
5 ±720° 
6 ±410° 

最大可搬質量 
手首部 ：15kg 
第 2 アーム部 ：25kg 

手首許容負荷 

JT トルク 慣性モーメント 
4 56.2N･m 2.19kg･m2 
5 43.4N･m 1.31kg･m2 
6 22.0N･m 0.33kg･m2 

位置繰返し精度 ±0.5mm(手首フランジ面) 
質    量 約 530kg 
騒    音 79dB(A)※ 

 

注※ 測定条件 

・床に固定されたプレートに据付 

・最大動作範囲から 2000mm の地点 

(騒音レベルは条件により異なります。) 
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KJ194(棚置仕様) 

(標準機と勝手反対機とで仕様の差異はありません。) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

型    式 垂直多関節型 
動作自由度 6 

動作範囲 

JT 動作範囲 
1 +120°～-120° 
2 +130°～-80° 
3 +90°～-65° 
4 ±720° 
5 ±720° 
6 ±410° 

最大可搬質量 
手首部 ：15kg 
第 2 アーム部 ：25kg 

手首許容負荷 

JT トルク 慣性モーメント 
4 56.2N･m 2.19kg･m2 
5 43.4N･m 1.31kg･m2 
6 22.0N･m 0.33kg･m2 

位置繰返し精度 ±0.5mm(手首フランジ面) 
質    量 約 520kg 
騒    音 79dB(A)※ 

注※ 測定条件 

・床に固定されたプレートに据付 

・最大動作範囲から 2000mm の地点 

(騒音レベルは条件により異なります。) 
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3 アーム据付・接続時の作業フロー 

 

本作業フローは、ロボットアーム部のみについて記述しています。コントローラ部については防爆ロボット用

コントローラの『据付･接続要領書』を参照してください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

コ 

ン 

ト 

ロ 

ー 

ラ 

を 

用 

い 

て 

の 

作 

業 

据付位置、動作の検討 「2 動作範囲と仕様」を参照してください。 

運搬方法、据付面の検討 

および準備 

「4 運搬方法」、「5 ベース部の据付寸

法」、「6 設置スペース」、「7 据付方法」を

参照してください。 

ロボットアームの運搬 「4 運搬方法」を参照してください。 

ツールの取り付け 
「8 ツールの取り付け」、「9 エアー系統の

接続」を参照してください。 

作  業  完  了 

コントローラとの接続 
防爆ロボット用コントローラの『据付・接続要

領書』を参照してください。 

事  

前  

作  

業 

「5 ベース部の据付寸法」、「6 設置スペー

ス」、「7 据付方法」を参照してください。 ロボットアームの据付 

実 

際 

の 

作 

業 

アームの動作確認 

ツールの動作確認 
『操作説明書』を参照してください。 

その他各種機能の確認 『操作説明書』を参照してください。 
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4 運搬方法 

 

4.1 ワイヤ吊り 
 

下図のように、本体のアイボルト(M20)および吊り上げ治具にワイヤを掛けて吊り上げてください。 

作業後、吊り上げ治具を取り外してください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

機   種 KJ314(標準機と勝手反対機とで吊り姿勢の差異はありません。) 

吊り姿勢 

 

吊り姿勢 

JT1 0° 

JT2 0° 

JT3 -60° 

JT4 0° 

JT5 0° 

JT6 0° 

JT7 0° 
 

ボルト 締付トルク 

M12 98N･m 

M16 235N･m 

取付ボルト 

（4 本×2） 

取付ボルト 

（4 本） 

吊り上げ治具 

（2 個） 

吊り上げ治具 

＊：オプションの内容によって寸法が変動します。 

警  告 

1. 吊り上げ治具とアイボルトとは高さが異なるため、チェーンブロックなどを使用してワイ

ヤ長を調整してください。また、一点だけでロボットを吊り上げないようにしてください。 

2. 吊り上げたとき、ロボットの姿勢によっては、ロボットが前後および左右に傾く場合があ

りますので注意してください。傾いた状態で吊り上げた場合、ショックでロボットに揺れ

が生じたり、ワイヤが外部の物体と干渉し破損したりすることがあります。また、ワイヤが

ロボットアームにあたる場合には当て板などで保護してください。 

！
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機   種 
KJ264(床置仕様) 

(標準機と勝手反対機とで吊り姿勢の差異はありません。) 

吊り姿勢 

 

吊り姿勢 

JT1 0° 

JT2 -60° 

JT3 -60° 

JT4 0° 

JT5 0° 

JT6 0° 

 

ボルト 締付トルク 

M12 98N･m 

M16 235N･m 

 

取付ボルト 

アイボルト 

取付ボルト 

（4 本） 

吊り上げ治具 

（標準機） 

吊り上げ治具 

＊：オプションの内容によって寸法が変動します。 

（4 本） 

（勝手反対機） 
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機   種 
KJ244(床置仕様) 

(標準機と勝手反対機とで吊り姿勢の差異はありません。) 

吊り姿勢 

 

吊り姿勢 

JT1 0° 

JT2 -60° 

JT3 -60° 

JT4 0° 

JT5 0° 

JT6 0° 

 

ボルト 締付トルク 

M12 98N･m 

M16 235N･m 

取付ボルト 

アイボルト 

取付ボルト 

（4 本） 

吊り上げ治具 

（標準機） 

吊り上げ治具 

＊：オプションの内容によって寸法が変動します。 

（4 本） 

（勝手反対機） 
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機   種 
KJ194(床置仕様) 

(標準機と勝手反対機とで吊り姿勢の差異はありません。) 

吊り姿勢 

 

吊り姿勢 

JT1 0° 

JT2 -60° 

JT3 -60° 

JT4 0° 

JT5 0° 

JT6 0° 

 

ボルト 締付トルク 

M12 98N･m 

M16 235N･m 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

取付ボルト 

アイボルト 

取付ボルト 

（4 本） 

吊り上げ治具 

（標準機） 

吊り上げ治具 

＊：オプションの内容によって寸法が変動します。 

（4 本） 

（勝手反対機） 
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機   種 
KJ264(壁掛「左」仕様) 

(標準機と勝手反対機とで吊り姿勢の差異はありません。) 

吊り姿勢 

 

吊り姿勢 

JT1 0° 

JT2 0° 

JT3 -60° 

JT4 0° 

JT5 0° 

JT6 0° 

 

ボルト 締付トルク 

M12 98N･m 

M16 235N･m 

 

 

 

 

 

 

 

取付ボルト 

取付ボルト 

（4 本） 

吊り上げ治具 

吊り上げ治具 

＊：オプションの内容によって寸法が変動します。 

（4 本） 
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機   種 
KJ244(壁掛「左」仕様) 

(標準機と勝手反対機とで吊り姿勢の差異はありません。) 

吊り姿勢 

 

吊り姿勢 

JT1 0° 

JT2 -15° 

JT3 -62° 

JT4 0° 

JT5 0° 

JT6 0° 

 

ボルト 締付トルク 

M12 98N･m 

M16 235N･m 

取付ボルト 

取付ボルト 

（4 本） 

吊り上げ治具 

吊り上げ治具 

＊：オプションの内容によって寸法が変動します。 

（4 本） 
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機   種 
KJ194(壁掛「左」仕様) 

(標準機と勝手反対機とで吊り姿勢の差異はありません。) 

吊り姿勢 

 

吊り姿勢 

JT1 0° 

JT2 0° 

JT3 -50° 

JT4 0° 

JT5 0° 

JT6 0° 

 

ボルト 締付トルク 

M12 98N･m 

M16 235N･m 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

取付ボルト 

取付ボルト 

（4 本） 

吊り上げ治具 

吊り上げ治具 

＊：オプションの内容によって寸法が変動します。 

（4 本） 



KJ シリーズ 4 運搬方法 

Kawasaki Robot 据付・接続要領書 

 

44 

 

機   種 
KJ264(壁掛「右」仕様) 

(標準機と勝手反対機とで吊り姿勢の差異はありません。) 

吊り姿勢 

 

吊り姿勢 

JT1 0° 

JT2 0° 

JT3 -60° 

JT4 0° 

JT5 0° 

JT6 0° 

 

ボルト 締付トルク 

M12 98N･m 

M16 235N･m 

 

 

取付ボルト 

取付ボルト 

（4 本） 

吊り上げ治具 

吊り上げ治具 

＊：オプションの内容によって寸法が変動します。 

（4 本） 
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機   種 
KJ244(壁掛「右」仕様) 

(標準機と勝手反対機とで吊り姿勢の差異はありません。) 

吊り姿勢 

 

吊り姿勢 

JT1 0° 

JT2 -15° 

JT3 -62° 

JT4 0° 

JT5 0° 

JT6 0° 

 

ボルト 締付トルク 

M12 98N･m 

M16 235N･m 

取付ボルト 

取付ボルト 

（4 本） 

吊り上げ治具 

吊り上げ治具 

＊：オプションの内容によって寸法が変動します。 

（4 本） 
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機   種 
KJ194(壁掛「右」仕様) 

(標準機と勝手反対機とで吊り姿勢の差異はありません。) 

吊り姿勢 

 

吊り姿勢 

JT1 0° 

JT2 0° 

JT3 -50° 

JT4 0° 

JT5 0° 

JT6 0° 

 

ボルト 締付トルク 

M12 98N･m 

M16 235N･m 

 

取付ボルト 

取付ボルト 

（4 本） 

吊り上げ治具 

吊り上げ治具 

＊：オプションの内容によって寸法が変動します。 

（4 本） 
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機   種 
KJ264(棚置仕様) 

(標準機と勝手反対機とで吊り姿勢の差異はありません。) 

吊り姿勢 

 

吊り姿勢 

JT1 0° 

JT2 0° 

JT3 -60° 

JT4 0° 

JT5 0° 

JT6 0° 

 

ボルト 締付トルク 

M12 98N･m 

M16 235N･m 

 

 

取付ボルト 

取付ボルト 
（4 本） 

吊り上げ治具 

吊り上げ治具 

＊：オプションの内容によって寸法が変動します。 

（4 本×2） 

（2 個） 
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機   種 
KJ244(棚置仕様) 

(標準機と勝手反対機とで吊り姿勢の差異はありません。) 

吊り姿勢 

 

吊り姿勢 

JT1 0° 

JT2 -15° 

JT3 -62° 

JT4 0° 

JT5 0° 

JT6 0° 

 

ボルト 締付トルク 

M12 98N･m 

M16 235N･m 

取付ボルト 

取付ボルト 
（4 本） 

吊り上げ治具 

吊り上げ治具 

＊：オプションの内容によって寸法が変動します。 

（4 本×2） 

（2 個） 
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機   種 
KJ194(棚置仕様) 

(標準機と勝手反対機とで吊り姿勢の差異はありません。) 

吊り姿勢 

 

吊り姿勢 

JT1 0° 

JT2 0° 

JT3 -50° 

JT4 0° 

JT5 0° 

JT6 0° 

 

ボルト 締付トルク 

M12 98N･m 

M16 235N･m 

 

 

取付ボルト 

（2 個） 

取付ボルト 

（4 本） 

吊り上げ治具 

吊り上げ治具 

＊：オプションの内容によって寸法が変動します。 

（4 本×2） 
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5 ベース部の据付寸法 

 

ロボットアームを据付けるときには、ベース部に設けたボルト用穴を利用し、平座金を使用して高張力ボ

ルトで固定してください。 

 

機 種 

KJ314 

(標準機と勝手反対機とで 

据付寸法に差異はありません。) 

ベース部 

据付寸法 

 

据付ボルト穴 

断面図 

 

ボルト用穴 12-φ20 

高張力 

ボルト 

12-M16 

材質:SCM435 

強度区分:10.9 以上 

締付トルク 235N･m 

据付面の傾き ±5°以内 

平座金 

材質:S45CⒽ 

硬度:HRC38～45 

弊社品番:RHTWM1645 

 

 

 

 

注  意 

ロボットアームの据付面は平面度 0.3mm 以下を確保してください。 

平面度を確保しないとロボットアームの破損の原因となります。 

！
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機 種 

KJ264/244/194(床置仕様) 

(標準機と勝手反対機とで 

据付寸法に差異はありません。) 

ベース部 

据付寸法 

 

据付ボルト穴 

断面図 

 

ボルト用穴 12-φ20 

高張力 

ボルト 

12-M16 

材質:SCM435 

強度区分:10.9 以上 

締付トルク 235N･m 

据付面の傾き ±5°以内 

平座金 

材質:S45CⒽ 

硬度:HRC38～45 

弊社品番:RHTWM1645 

 

 

 

 

注  意 

ロボットアームの据付面は平面度 0.3mm 以下を確保してください。 

平面度を確保しないとロボットアームの破損の原因となります。 

！
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機 種 

KJ264/244/194(壁掛「左」仕様) 

KJ264/244/194(壁掛「右」仕様) 

KJ264/244/194(棚置仕様) 

(標準機と勝手反対機とで 

据付寸法に差異はありません。) 

ベース部 

据付寸法 

 

据付ボルト穴 

断面図 

 

ボルト用穴 10-φ20 

高張力 

ボルト 

10-M16 

材質:SCM435 

強度区分:10.9 以上 

締付トルク 235N･m 

据付面の傾き ±5°以内 

平座金 

材質:S45CⒽ 

硬度:HRC38～45 

弊社品番:RHTWM1645 

 

 

 

 

注  意 

ロボットアームの据付面は平面度 0.3mm 以下を確保してください。 

平面度を確保しないとロボットアームの破損の原因となります。 

！
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6 設置スペース 

 

ロボットアームの設置にあたっては、メンテナンスのために以下に示すスペースを最低限確保してください。 

 

1. メンテナンスのための空間をロボットアームのベース後部に 600mm 以上、ベース側面に中心から

900mm 以上確保してください。 

2. ロボットアーム吊り上げスペースとして、上部に 1600mm 以上の空間を確保してください。 

 

 

 

 

 

 

 

KJ314 

(標準機と勝手反対機とで設置スペースに差異はありません。) 

 

メンテナンス スペース 吊り上げスペース 

メンテナンス スペース 

メンテナンス スペース 

注  意 

本章ではロボットアームの設置にあたり確保すべきメンテナンススペース

について示しています。安全柵の設置については、「2 動作範囲と仕様」

に記載してある内容に従ってください。 

！
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KJ264/244/194(床置仕様) 

(標準機と勝手反対機とで設置スペースに差異はありません。) 

 
 

KJ264/244/194(壁掛「左」仕様) 

(標準機と勝手反対機とで設置スペースに差異はありません。) 

 

メンテナンス スペース メンテナンス スペース 

メンテナンス スペース 

メンテナンス スペース 

吊り上げスペース 
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KJ264/244/194(壁掛「右」仕様) 

(標準機と勝手反対機とで設置スペースに差異はありません。) 

 

KJ264/244/194(棚置仕様) 

(標準機と勝手反対機とで設置スペースに差異はありません。) 

 

吊り上げスペース 

メンテナンス スペース 

メンテナンス スペース 

メンテナンス スペース メンテナンス スペース 

吊り上げスペース 
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7 据付方法 

 

鋼製架台に据付ける場合、ロボットアーム据付面の鋼板厚さは 25mm 以上としてください。なお、架台はロ

ボットアームから受ける反力に耐えられるよう、十分な強度を持たせ、床にしっかりと固定してください。 

 

KJ314 

(標準機と勝手反対機とで据付方法に差異はありません。) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

機  種 KJ314 

M1 31000N･m 

M2 33000N･m 

M3 33000N･m 

 

締付トルク 

※ハイテンワッシャ使用のこと 

回転中心 

25mm 以上 

据付面の中心が各モーメントの回転中心となります 
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KJ264/244/194(床置仕様) 

(標準機と勝手反対機とで据付方法に差異はありません。) 

 

機  種 KJ264/244/194(床置仕様) 

M1 27000N･m 

M2 31000N･m 

M3 31000N･m 

締付トルク 

※ハイテンワッシャ使用のこと 

回転中心 

25
m

m
以

上
 

据付面の中心が各モーメントの回転中心となります 
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KJ264/244/194(壁掛「左」仕様) 

(標準機と勝手反対機とで据付方法に差異はありません。) 

 

機  種 KJ264/244/194(壁掛「左」仕様) 

M1 32000N･m 

M2 28000N･m 

M3 28000N･m 

 

締付トルク 

※ハイテンワッシャ使用のこと 

回転中心 

25mm 以上 

据付面の中心が各モーメントの回転中心となります 
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KJ264/244/194(壁掛「右」仕様) 

(標準機と勝手反対機とで据付方法に差異はありません。) 

 

 
 

機  種 KJ264/244/194(壁掛「右」仕様) 

M1 32000N･m 

M2 28000N･m 

M3 28000N･m 

締付トルク 

※ハイテンワッシャ使用のこと 

回転中心 

25mm 以上 

据付面の中心が各モーメントの回転中心となります 
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KJ264/244/194(棚置仕様) 

（標準機と勝手反対機とで据付方法に差異はありません。） 

 

機  種 KJ264/244/194(棚置仕様) 

M1 32000N･m 

M2 28000N･m 

M3 28000N･m 

締付トルク 

※ハイテンワッシャ使用のこと 

回転中心 

25
m

m
以

上
 

据付面の中心が各モーメントの回転中心となります 
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8 ツールの取り付け 

 

 

 

 

 

1. 手首先端部（フランジ面）の寸法 

ロボットアームの先端部には、ツールを取り付けるためのフランジを用意しています。取付用ボルトは、

下図のようにフランジ上のφ102 円周上に加工されたタップ穴を利用して締め付けてください。また、

ツールとの位置決めは、ピンとインロー軸を利用してください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

2. 取付ボルトの仕様 

取付ボルトの長さは、ツール取付けフランジのタップ深さに応じ、規定の締込み深さとなるように選択し

てください。また、取付ボルトは高張力ボルトを使用し、下表に示す規定のトルクで締め付けてくださ

い。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

機種 KJ シリーズ 

タップ穴 6-M6 

P.C.D φ102 

ピン φ5ｍ6 長さ 8 

インロー軸 φ116h7 

タップ深さ 14mm 

締込みの深さ 9～12mm 

高張力ボルト SCM435、10.9 以上 

締付トルク 12.0N･m 

6-M6 深さ 14 

平行ピン 

O リング 

断面 A-A B 部詳細 

注  意 

ツールを取り外す場合、または交換する場合

は、同時に O リングを交換してください。 

！

締込み深さが規定以上になりますと、取付ボルトが底突き

し、ツールが固定できませんので、注意してください。 

注  意 ！

ツールを取り付ける際は、制御電源および元電源を OFF にし、「点検整備中」で

ある旨を表示の上、元電源スイッチのロックアウト、タグアウトを実施してください。 

警  告 ！

締付トルクの確認 

タップ深さ

取付ボルト 

ツール部材 

締込み深さの確認 

ツール取付け部 

（フランジ） 
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3. 手首負荷の計算 

 

(1) ロボットの許容負荷は、機種ごとに定まっています。 

(2) 負荷質量、手首の各軸（JT4、JT5、JT6）回りの負荷トルクおよび負荷慣性モーメントには、以下に

示す制約条件がありますので、厳守してください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

負荷トルクおよび慣性モーメントの値は下記の計算式で求めます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

計算式 

負荷質量 ： M≦Mmax.(kg) 

負荷トルク ： T=9.8･M･L(N･m) 

負荷慣性モーメント ： I=M･L2+IG(kg･m2) 
 

M： 負荷質量 

Mmax.: 15kg 

IG： 負荷重心まわりの負荷慣性モーメント 

L（4～6）： 軸回転中心から負荷重心までの距離 

(単位：m) (図参照) 

L4= LT･sin60°+ L6･cos60°+0.180(m) 

L5= LT･sin60°+ L6･cos60°+0.095(m) 

警  告 

規定以上の負荷でご使用になりますと、動作性能、機械寿命の劣化の原因に

なることがありますので注意してください。規定範囲は、塗装ガン質量、ガンブ

ラケット質量、配管・配線質量などのすべてを含みます。なお、規定外になるよ

うな場合は、弊社に必ずお問い合わせください。 

！

負荷重心位置 
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手首の各軸回りの負荷トルクと慣性モーメントを、下図の許容範囲内にしてください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

負荷トルク 

負
荷
慣
性
モ
ー
メ
ン
ト 

56.2 

0.81 

22.0 

0.33 

0 43.4 

2.19 

1.31 

2.44 

4.20 

JT4 

JT5 

JT6 

[N・m] 

[kg・m2] 

50 
0 

KJ シリーズ 
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4. 第 2 アーム負荷 

第 2 アームに搭載する負荷は、下記の条件を守ってください。内圧室内に搭載する負荷を含んだ条件

となっています。 

 

 

  

 負荷質量：M≦Mmax(kg) 

 負荷位置：M・L≦Mmax・LG 

L(JT3 回転中心からの距離)(mm) 

Mmax：25kg 

LG：743mm 

第 2 アーム負荷条件 

KJ314/264/244 

内圧室搭載 

負荷位置 

JT3 回転中心 

 

 負荷質量：M≦Mmax(kg) 

 負荷位置：M・L≦Mmax・LG 

L(JT3 回転中心からの距離)(mm) 

Mmax：25kg 

LG：486mm 

第 2 アーム負荷条件 

KJ194 

内圧室搭載 

負荷位置 

JT3 回転中心 
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5. アプリケーション配管・配線について 

5.1 手首内蔵ホースについて 

 

(1) 手首中空径はφ70 です。 

内蔵ホースの容積率は 25％以下を推奨いたします※。容積率は次の計算式で計算します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

注※ 容積率が 25％を超える場合や、φ12 以上の径の大きなホースを使用されるような場合は、 

弊社までご相談ください。 

 

(2) 手首内蔵ホースの材質は、ナイロンを推奨いたします。 

 

 

 

 

 

 

(3) 手首内蔵ホースの配管時には、必ずワセリンなどの潤滑剤を内蔵ホース全体に塗布してください。

また、手首内蔵ホースは定期的に点検し※※、破損・損傷の徴候があれば早期に交換するようにし

てください。 

推奨点検間隔： 500 時間毎 

ホース交換時間（目安）： 10000 時間毎 

注※※ ホース点検時にも、ワセリンなどの潤滑剤を内蔵ホース全体に塗布してください。 

 

 上記ホース交換時間はあくまでも目安であり、保証時間ではありません。 

［ 注  記 ］ 

ホースの占める面積   手首中空部の断面積 

容積率＝   πn ÷    π×100［％］ 
D2 

4 

d2 

4 

注  意 

推奨材料以外のホースを使用すると、ホース寿命が著しく低下することが

ありますので注意してください。 

！

注  意 

推奨の容積率以上で使用すると、ホース寿命が著しく低下することがありますので

注意してください。また、ホース寿命は手首の姿勢や動作角度によっても大きく変動

いたします。容積率が推奨値以下であっても、動作によってはホース寿命が極端に

短くなる場合もありますので、内蔵ホース使用に際しては十分に検討・確認テストを

実施してください。 

！

d：n 本 
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9 エアー系統の接続 

 

塗装ロボット(KJ シリーズ)は各地域の防爆指令に基づいた本質安全防爆および内圧防爆を組み合わせた構

造をとっています。以下ではロボットアームへのエアー供給について説明します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

掃気が完了すると、排気側に設置してあるエアー操作弁が閉じます。このため、ロボット運転

中のエアーの消費量は各所にあるエアーシール部分からの少量の洩れのみになります。 

注  意 

供給するエアーのコンプレッサーを稼働させた直後などの、エアー圧力が上昇して

いない状態でロボットを稼働させようとすると、内圧の不足によりエラーが発生し、ロ

ボットを稼働させることができません。エアーの圧力が上昇してからロボットを稼働す

るようにしてください。 

！

注  意 

1. ロボットアーム側レギュレータは工場出荷時に調整されていますが、設置時に

レギュレータ設定値を確認し、必要であれば調整してください。外部軸用パイ

ロットエアー口は、ロボットに外部軸を接続した場合は、外部軸のパイロットエ

アー投入口とチューブで接続され、外部軸を使用しない場合は、塞がれていま

すので、チューブやプラグを取り外さないでください。 

2. 欧州防爆仕様（Type-P）はレギュレータが制御装置に搭載されており、個別に

調整が必要です。「9.5 欧州防爆仕様（Type-P）の場合」を参照してください。 

！

注  意 

エアーは以下に示すクリーンエアーを使用してください。 

1. 固形物 ................................. 0.01μm 以下 

2. 油分 ..................................... ミスト除去： 99.9999％以上 

3. 水分 ..................................... 大気圧で露点-17℃以下 

4. 入力圧力 ............................. 0.4～0.7MPa(4.1～7.1kgf/cm2) 

5. 入力量 ................................. 350L/min.(nor)(掃気時のみ) 

注：欧州仕様については「9.3 欧州防爆仕様（Type-E）の場合」、または「9.5 

欧州防爆仕様（Type-P）の場合」を参照してください。 

！
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9.1 レギュレータの調整方法 

 

ロボットアーム側レギュレータの設定値が基準値より逸脱している場合は、以下の手順で調整してください。

基準値はロボットの設置形態・防爆仕様(国内・中国・北米・欧州)で異なります。それぞれの仕様ごとに合わ

せた基準値に調整してください。 

 

 

 

 

 

【手順】 

1. 電源を OFF にします。 

2. エアーユニットカバーを取り外します。 

3. ロボットアーム側レギュレータのロックナットを緩めます。 

4. ロボットアーム側レギュレータの設定ツマミを回して、設定値を調整します。 

 

 

 

 

5. ロボットアーム側レギュレータのロックナットを締めます。 

6. 調整後は 2 分以上待ち、設定値を再確認します。(設定値がずれている場合は 3.に戻ります。) 

7. 電源を ON にします。 

8. 掃気が正常に終了することを確認します。 

9. エアーユニットカバーを取り付けます。 

 

 

 

 

 

 

 

 

注  意 

ロボットアーム側レギュレータは工場出荷時に調整されていますが、設置時にレギュ

レータ設定値を確認し、必要であれば調整してください。 

！

注  意 

ロボットに供給するエアー圧力が上昇していない状態(コンプレッサー起動直後時な

ど)でロボットを稼働させようとすると、内圧の不足によりエラーが発生し、ロボットを稼

働させることができません。エアーの圧力が上昇してからロボットを稼働するようにし

てください。 

！

注  意 

レギュレータ調整時は設定値が上昇する方向にツマミを徐々に回してください。 

！
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国内・中国 防爆仕様 
ボルトの種類 締付トルク　[N・m]

M5　六角穴付サラボルト 3.4

ボルトの種類 締付トルク［N･m］ 

M5 六角穴付サラボルト 3.4 

カバー取付ボルト 

カバー取付ボルト 

ロボットアーム側レギュレータ（運転時）

ロボットアーム側レギュレータ（掃気時）

グリーンマーク 

ロボットアーム側 

レギュレータ（運転時） 

ロックナット 

設定ツマミ 

カバー取付ボルト

カバー取付ボルト

ロボットアーム側レギュレータ（運転時）

ロボットアーム側レギュレータ（掃気時）

グリーンマーク 

ロボットアーム側 

レギュレータ（掃気時） 

ロックナット 

設定ツマミ 
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ボルトの種類 締付トルク［N･m］ 

M5 六角穴付サラボルト 3.4 
北米 防爆仕様 

欧州防爆仕様については「9.3 欧州防爆仕様（Type-E）の場合」、または

「9.5 欧州防爆仕様（Type-P）の場合」を参照してください。 

カバー取付ボルト 

カバー取付ボルト 

ロボットアーム側レギュレータ（運転時）

ロボットアーム側レギュレータ（掃気時）

グリーンマーク 

ロボットアーム側 

レギュレータ（運転時） 

ロックナット 

設定ツマミ 

カバー取付ボルト

カバー取付ボルト

ロボットアーム側レギュレータ（運転時）

ロボットアーム側レギュレータ（掃気時）

グリーンマーク 

ロボットアーム側 

レギュレータ（掃気時） 

ロックナット 

設定ツマミ 
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9.2 国内・中国・北米防爆仕様の場合 

 

KJ314(標準機と勝手反対機とで差異はありません。) 

 

エアーの接続ポートは、下図のようにロボットアームのスイング部にあります。エアーは、下図のようにロボッ

トアーム背面の A ポートエアー投入口(チューブ径φ12)から供給してください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ロボットアーム側レギュレータ 

(運転時) 

ロボットアーム側レギュレータ 

(掃気時) 

国内防爆仕様 15[kPa](0.015[MPa]) 160[kPa](0.160[MPa]) 

中国防爆仕様 15[kPa](0.015[MPa]) 160[kPa](0.160[MPa]) 

北米防爆仕様 15[kPa](0.015[MPa]) 145[kPa](0.145[MPa]) 

 

レギュレータ基準値

A ポート 

チューブ径φ12 

外部軸用パイロットエアー 

チューブ径φ6 

ロボットアーム側レギュレータ（運転時） 

ロボットアーム側レギュレータ（掃気時） 

ロボット（左側面） 
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KJ264/244/194(床置仕様)(標準機と勝手反対機とで差異はありません。) 

 

エアーの接続ポートは、下図のようにロボットアームのベース部にあります。エアーは、下図のようにロボット

アーム背面の A ポートエアー投入口（チューブ径φ12）から供給してください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ロボットアーム側レギュレータ 

(運転時) 

ロボットアーム側レギュレータ 

(掃気時) 

国内防爆仕様 15[kPa](0.015[MPa]) 160[kPa](0.160[MPa]) 

中国防爆仕様 15[kPa](0.015[MPa]) 160[kPa](0.160[MPa]) 

北米防爆仕様 15[kPa](0.015[MPa]) 145[kPa](0.145[MPa]) 

レギュレータ基準値 

 

A ポート 

チューブ径φ12 

外部軸用パイロットエアー 

チューブ径φ6 

ロボットアーム側レギュレータ（運転時） 

ロボットアーム側レギュレータ（掃気時） 

ロボット（背面） 
※分離ハーネス右出し仕様 

矢視 B 

A ポート 

チューブ径φ12 

外部軸用パイロットエアー 

チューブ径φ6 

ロボットアーム側レギュレータ（運転時） 

ロボットアーム側レギュレータ（掃気時） 

ロボット（背面） 
※分離ハーネス左出し仕様 

矢視 A 
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KJ264/244/194(壁掛「左」仕様)(標準機と勝手反対機とで差異はありません。) 

KJ264/244/194(壁掛「右」仕様)(標準機と勝手反対機とで差異はありません。) 

エアーの接続ポートは、下図のようにロボットアームのベース部にあります。エアーは、下図のようにロボット

アーム背面の A ポートエアー投入口(チューブ径φ12)から供給してください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ロボットアーム側レギュレータ 

(運転時) 

ロボットアーム側レギュレータ 

(掃気時) 

国内防爆仕様 15[kPa](0.015[MPa]) 160[kPa](0.160[MPa]) 

中国防爆仕様 15[kPa](0.015[MPa]) 160[kPa](0.160[MPa]) 

北米防爆仕様 15[kPa](0.015[MPa]) 145[kPa](0.145[MPa]) 

レギュレータ基準値 

A ポート 

チューブ径φ12 

外部軸用パイロットエアー 

チューブ径φ6 

ロボットアーム側レギュレータ（運転時） 

ロボットアーム側レギュレータ（掃気時） 

ロボット(背面) 

※分離ハーネス上出し仕様 

矢視 A 

外部軸用パイロットエアー 

チューブ径φ6 

ロボット(背面) 

※分離ハーネス上出し仕様 

A ポート 

チューブ径φ12 

※分離ハーネス下出し仕様 ※分離ハーネス下出し仕様 

A ポート 

チューブ径φ12 

A ポート 

チューブ径φ12 
外部軸用パイロットエアー 

チューブ径φ6 

外部軸用パイロットエアー 

チューブ径φ6 

矢視 B 

ロボットアーム側レギュレータ（運転時） 

ロボットアーム側レギュレータ（掃気時） 
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KJ264/244/194(棚置仕様)(標準機と勝手反対機とで差異はありません。) 

 

エアーの接続ポートは、下図のようにロボットアームのベース部にあります。エアーは、下図のようにロボット

アーム背面の A ポートエアー投入口(チューブ径φ12)から供給してください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 ロボットアーム側レギュレータ 

(運転時) 

ロボットアーム側レギュレータ 

(掃気時) 

国内防爆仕様 15[kPa](0.015[MPa]) 160[kPa](0.160[MPa]) 

中国防爆仕様 15[kPa](0.015[MPa]) 160[kPa](0.160[MPa]) 

北米防爆仕様 15[kPa](0.015[MPa]) 145[kPa](0.145[MPa]) 

レギュレータ基準値 

A ポート 

チューブ径φ12 

外部軸用パイロットエアー 

チューブ径φ6 

ロボットアーム側レギュレータ（運転時） 

ロボットアーム側レギュレータ（掃気時） 

ロボット(背面) 
※分離ハーネス左出し仕様 

矢視 A 

ロボット(背面) 
※分離ハーネス右出し仕様 

A ポート 

チューブ径φ12 

外部軸用パイロットエアー 

チューブ径φ6 

ロボットアーム側レギュレータ（運転時） 

ロボットアーム側レギュレータ（掃気時） 

矢視 B 
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9.3 欧州防爆仕様（Type-E）の場合 
 

エアーの接続ポートは、下図のようにロボットアームのベース部にあります。 

エアーは、下図のように A ポートエアー投入口(チューブ径φ12)から供給してください。 

注 ロボットアームからのエアーの漏れ流量は約 20L/min(nor)になります。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

KJ314(標準機と勝手反対機とで差異はありません。) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

掃気が完了すると、デジタル・ソレノイド・バルブが掃気側から洩れ補償側に切り替わります。

このため、ロボット運転中のエアーの消費量は冷却用排気エアーの補償分と各所にあるエ

アーシール部分からの少量の洩れのみになります。 

デジタル・ソレノイド・バルブ 

メーカ：Gönnheimer Elektronic GmbH 

型番：SVP.5 

パージ・コントロール・ユニット 

メーカ：Gönnheimer Elektronic GmbH 

型番：FS850S.6.8.1 

注  意 

エアーは以下に示すクリーンエアーを使用してください。 

1. 固形物 ................................... 0.01μm 以下 

2. 油分 ....................................... ミスト除去： 99.9999％以上 

3. 水分 ....................................... 大気圧で露点－17℃以下 

4. 入力圧力 ............................... 0.4～0.7MPa(4.1～7.1kgf/cm2) 

5. 入力量 ................................... 500L/min.(nor)(掃気時のみ) 

！

ロボットアーム側レギュレータ 

400[kPa](0.40[MPa]) ボルトの種類 締付トルク［N･m］ 

M5 六角穴付ボルト 6.9 

パージ・コントロール・ユニット 

デジタル・ソレノイド・バルブ 

ロボットアーム側レギュレータ A ポート 

カバー取付ボルト 

チューブ径φ12 

カバー取付ボルト

カバー取付ボルト 

注  意 

ロボットアーム側レギュレータは工場出荷時に調整されていますが、設置時にレギュ

レータ設定値を確認し、必要であれば調整してください。 

！
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KJ264/244/194(床置仕様)(標準機と勝手反対機とで差異はありません。) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

KJ264/244/194(壁掛「左」仕様)(標準機と勝手反対機とで差異はありません。) 

KJ264/244/194(壁掛「右」仕様)(標準機と勝手反対機とで差異はありません。) 

KJ264/244/194(棚置仕様)(標準機と勝手反対機とで差異はありません。) 

 

 

 

 

 

 

 

 

ロボットアーム側レギュレータ 

400[kPa]（0.40[MPa]） 

パージ・コントロール・ユニット 

デジタル・ソレノイド・バルブ 

ロボットアーム側レギュレータ 

A ポート 

カバー取付ボルト 

チューブ径φ12 

カバー取付ボルト カバー取付ボルト

デジタル・ソレノイド・バルブ 

パージ・コントロール・ユニット 

ロボットアーム側レギュレータ 

A ポート 

チューブ径φ12 

カバー取付ボルト 

カバー取付ボルト 

カバー取付ボルト

ボルトの種類 締付トルク［N･m］ 

M5 六角穴付ボルト 6.9 

パージ・コントロール・ユニット 

デジタル・ソレノイド・バルブ

ロボットアーム側レギュレータ

A ポート 

カバー取付ボルト

チューブ径φ12 

カバー取付ボルト

カバー取付ボルト 

パージ・コントロール・ユニット 

デジタル・ソレノイド・バルブ

ロボットアーム側レギュレータ

A ポート 

チューブ径φ12 

カバー取付ボルト

カバー取付ボルト

カバー取付ボルト 

ロボットアーム側レギュレータ 

400[kPa](0.40[MPa]) 
ボルトの種類 締付トルク　[N・m]

M5　六角穴付ボルト 6.9

ボルトの種類 締付トルク［N･m］ 

M5 六角穴付ボルト 6.9 
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9.4 パージ・コントロール・ユニットの設定（欧州防爆仕様（Type-E）のみ） 

 

パージ・コントロール・ユニットのパラメータは以下のように設定されています。 

 

1. Pur. Vol.: 7050ℓ 

2. Min. Fl. P.: 4.7ℓ/s 

3. Min. Pres.: 1.5mbar 

4. Max. Pres.: 27mbar 

5. R. Pre. Pu.: 25mbar 

6. Rated Pr.: 3mbar 

7. Sig. Pr.: 2mbar 

 

注※ この設定値により、掃気流量は 420L/min.(nor)以上になります。 

 

 

 
！  警  告 

防爆認定機関(ExNB)に認定されたパラメータ設定を変更しないでください。 
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9.5 欧州防爆仕様（Type-P）の場合 

 

エアーは制御装置に供給し、制御装置からロボット本体、外部軸に供給しますので、制御装置とロボット、

外部軸の間に掃気用チューブを設置する必要があります。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

掃気が完了すると、排気側に設置してあるエアー操作弁が閉じます。このため、ロボッ

ト運転中のエアーの消費量は各所にあるエアーシール部分からの少量の洩れのみに

なります。 

[ 注   記 ] 

エアーをロボットアーム、外部軸に直接供給しないでください。ロボットが破損する危険が

あります。 

危  険 ！ 

1. ゲージは工場出荷時に 0MPa に設定しております。据付時に本書の指示に準じて

ロボットと制御装置間に掃気用チューブを接続し、ゲージ設定を実施してください。

外部軸用パイロットエアー口は、ロボットに外部軸を接続した場合は、外部軸のパイ

ロットエアー投入口とチューブで接続され、外部軸を使用しない場合は、塞がれて

いますので、チューブやプラグを取り外さないでください。 

2. エアーは以下に示すクリーンエアーを使用してください。 

 固形物 ........................... 0.01μm 以下 

 油分 ............................... ミスト除去： 99.9999％以上 

 水分 ............................... 大気圧で露点-17℃以下 

 入力圧力 ....................... 0.5～0.7MPa(5.1～7.1kgf/cm2) 

 入力量 ........................... 600L/min.(nor)(掃気時のみ) 

3. ロボットアームと制御装置間に設置する掃気用チューブはナイロン（不燃性）のもの

を使用してください。 

4. 供給するエアーのコンプレッサーを稼働させた直後など、エアー圧力が上昇してい

ない状態でロボットを稼働させようとすると、内圧の不足によりエラーが発生し、ロ

ボットを稼働させることができません。エアーの圧力が上昇してからロボットを稼働す

るようにしてください。 

注  意 ！ 
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9.5.1 掃気用チューブの接続（欧州防爆仕様（Type-P）） 

 

以降の図に従い、ロボットアーム、および外部軸と制御装置間に掃気用チューブ（掃気用エアー供給用

チューブ、パイロットエアー用チューブ、内部圧力確認用チューブ）を接続してください。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

KJ314/264/244/194（標準機と勝手反対機とで差異はありません。） 

KJ264/244/194（分離ハーネス取出方向による差異はありません。） 

注  意 ！ 

1. エアーをロボットアーム、外部軸に直接供給しないでください。破損する危険があり

ます。 

2. 外部軸付き仕様は、先頭の外部軸にオリフィス（品番：50955-0003）を取り付けてくだ

さい。破損する危険があります。 

危  険 ！ 

1. ロボットアームと制御装置間に設置する掃気用チューブはナイロン（不燃性）のもの

を使用してください。 

2. 掃気用チューブの接続部には、掃気用チューブ識別用の銘板や緑色のカラー

キャップがあります。同じ銘板同士、緑色のカラーキャップ同士を接続させてくださ

い。 

掃気用チューブ接続の施工時、制御装置の移動時は、掃気用チューブが折れないよ

うにしてください。 

[ 注   記 ] 
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 欧州防爆仕様（Type-P）

 

制御装置背面

銘板「AIR SUP」 

φ 12 チューブ 

制御装置

ロボットアーム

供給エアー源
外部軸

銘板「A1」 

銘板「A2」 

銘板「A3」 

緑色のカラーキャップ 

緑色のカラーキャップ 

銘板「A1」 

銘板「A3」 

銘板「A2」 

銘板「M4」 

外部軸用

パイロットエアー

外部軸なし仕様

はプラグが付い

ています。

φ 4 内部圧力確認用チューブ 

 φ 16 掃気用エアー供給用チューブ 

φ 6 パイロットエアー用チューブ 

φ 6 パイロットエアー用チューブ 

銘板「M3」 

銘板「M2」 

銘板「M1」 

φ 4 内部圧力確認用チューブ 

外部軸なし仕様は、外部

軸用のエアー供給ユ

ニット（M1～M3）は搭載

されていません。

※1 制御装置・ロボットアーム間と、制御装置・外部軸間のエアーチューブは同じ長さにしてください。

エアーチューブの長さは 40m 以下にしてください。

※2 エアーチューブの長さは 3m 以下にしてください。

※3 エアーチューブの長さは合計 20m 以下にしてください。

銘板「M1」 

銘板「M2」 

銘板「M3」 

銘板「M4」 

オリフィス

品番：50955-0003

銘板「M3-IN」 銘板「M3-OUT」  φ16 掃気用エアー供給用チューブ 

φ 6 パイロットエアー用チューブ 

 φ 10 掃気用エアー供給用チューブ       φ16 掃気用エアー供給用チューブ 

先頭の外部軸にオリ

フィスを取り付けてく

ださい。

※2

※1

※1

※1

※1

※1

供給エアー源
(0.5~0.7MPa) 

※1 ※3

※2
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9.5.2 ゲージの調整方法（欧州防爆仕様（Type-P）） 

 

ゲージを以下の方法で調整してください。 

本作業中はエラーリセットボタンを押さないでください。押した場合は手順 1 から再度実施してください。 

ゲージには、ゲージ（運転時用）、ゲージ（掃気時用 ロボット）、ゲージ（内圧確認用 ロボット）、ゲージ（掃

気時用 外部軸）、ゲージ（内圧確認用 外部軸）の 5 種類があります。 

外部軸なし仕様は、外部軸用のエアー供給ユニットは搭載されていません。外部軸に関する調整は不要

です。 

 

 

 

設定つまみ（掃気時用 ロボット）

ロックナット

ゲージ（内圧確認用 ロボット） ゲージ（掃気時用） 

設定つまみ（運転時用） 

ロックナット 

ゲージ（運転時用） 

E コントローラ エアー供給ユニット 

銘板「H-P (A)」
銘板「H-R」 

銘板「G-R (A)」 

銘板「G-P (A)」 銘板「G-I (A)」

設定圧力銘板

ゲージ（内圧確認用 外部軸）

銘板「G-I (Ｍ)」

銘板「H-P (Ｍ)」

設定つまみ（掃気時用 外部軸）

ゲージ（掃気時用 外部軸） 

銘板「G-P (Ｍ)」 

ゲージ（掃気時用 ロボット） 
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1. モータ電源 ON の状態では「電磁弁 ON/OFF アイコン」を使用できません。 

本作業を実施する場合はモータ電源を OFF にしてください。 

2. 本作業を行った場合は、作業後に必ず制御電源 OFF/ON が必要になります。 

[ 注   記 ] 

1. ゲージは工場出荷時に 0MPa に設定しています。設置時に本書の指示に準じてロ

ボットと制御装置間に掃気用チューブを設置し、ゲージ設定を実施してください。 

2. ゲージ調整時にゲージ（内圧確認用 ロボット）が 0.040[MPa](40[kPa])を超える場

合は、エアーの供給を停止してください。 

3. ゲージ調整時にゲージ（内圧確認用 外部軸）が0.040[MPa](40[kPa])を超える場合

は、エアーの供給を停止してください。 

注  意 ！ 
 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

再調整を実施する場合は、ゲージ（運転時用）、ゲージ（掃気時用 ロボット）、ゲージ（掃気時用 外部軸）

を 0[MPa]に設定後、調整を実施してください。 

 

【手 順】 

1. 制御電源をOFFにします。 

2. 制御装置にエアーを供給します。 

3. 各ゲージがそれぞれ0[MPa]を表示することを確認します。 

（ゲージ（内圧確認用 ロボット）が0.040[MPa]（40[kPa]）を超える場合は、エアー供給を停止し、掃気

用チューブの接続を確認してください。） 

（ゲージ（内圧確認用 外部軸）が0.040[MPa]（40[kPa]）を超える場合は、エアー供給を停止し、掃気

用チューブの接続を確認してください。） 

（内圧が残っている場合は、制御装置から掃気用エアー供給用チューブ（ロボットφ16、外部軸φ10）

を抜き、ゲージ（内圧確認用 ロボット）、ゲージ（内圧確認用 外部軸）が0[MPa]になるまで待ちま

す。） 

4. 設定つまみ（運転時用）と設定つまみ（掃気時用 ロボット）のロックナットを緩めます。 

5. 設定つまみ（運転時用）を回し、ゲージ（内圧確認用 ロボット）に表示される圧力が 0.015±

0.002[MPa]（15±2[kPa]）になるように調整します。 

 

 

 

 

6. 設定つまみ（運転時用）のロックナットを締めます。 

調整後は2分以上待ち、設定値を再確認します。（設定値がずれている場合は再度ロックナットを緩め

た後に手順5.に戻ります。） 

ゲージ調整時は設定値が上昇する方向につまみを徐々に回してください。 

注  意 ！ 
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7. 制御電源を ON にします。 

内圧低下異常のエラー「（E6032）[掃気制御ボード]内圧が低下しています。（掃気中）」が表示されます。 

（制御電源ON から約1 分後に、掃気制御ユニットが掃気を開始した際に表示されます。） 

8. ティーチペンダントの A を押しながら閉じるを押します。 

9. エラー画面が閉じ、通常の教示画面が表示されていることを確認します。 

（エラー画面は閉じますが、エラーリセットはされていない状態です。） 

10. ティーチペンダントの A を押しながら→を押し、＜電磁弁 ON/OFF＞、＜流量 SW＞、＜圧力SW＞を

表示します。（下図を参照してください。） 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

＜電磁弁 ON/OFF＞が OFF になっていることを確認してください。 

＜圧力 SW＞が黄色になっていることを確認してください。 

11. 「電磁弁 ON/OFF アイコン」をタッチしてください。 

アイコンが黄色に変化し、掃気用電磁弁が ON になります。 

掃気用電磁弁が ON になると、ゲージ（内圧確認用）の値が変化します。 

12. 設定つまみ（掃気時用 ロボット）を回し、ゲージ（掃気時用 ロボット）の設定値が 0.250[MPa]

（250[kPa]）になるように調整し、設定つまみ（掃気時用 ロボット）のロックナットを締めます。 

13. ゲージ（内圧確認用 ロボット）が 0.040[MPa]（40[kPa]）を超える場合は、エアー供給を停止し、掃気

用チューブの接続を確認してください。 

14. ゲージ（内圧確認用 ロボット）に表示される圧力が 0.016±0.001[MPa]（16.0±1.0[kPa]）であることを

確認します。範囲内であれば、手順 16．に進み、範囲外であれば手順 15．に進みます。 

 

 

 

＜圧力 SW＞アイコン 

＜流量 SW＞アイコン ＜電磁弁 ON/OFF＞アイコン 



KJ シリーズ 9 エアー系統の接続 

Kawasaki Robot 据付・接続要領書 

 

83 

15. ゲージ（内圧確認用 ロボット）に表示される圧力が 0.016±0.001[MPa]（16.0±1.0[kPa]）よりも高い場

合は、設定つまみ（掃気時用 ロボット）のロックナットを緩め、設定つまみ（掃気時用 ロボット）を回し

ていったん範囲以下に圧力を下げます。その後、範囲内になるように圧力を上げ、ロックナットを締め

ます。 

ゲージ（内圧確認用 ロボット）に表示される圧力が 0.016±0.001[MPa]（16.0±1.0[kPa]）よりも低い場

合は、設定つまみ（掃気時用 ロボット）のロックナットを緩め、設定つまみ（掃気時用 ロボット）を回し

範囲内になるように圧力を上げ、ロックナットを締めます。 

16. 外部軸なし仕様は、手順 21.に進んでください。外部軸付き仕様は、手順 17.に進んでください。 

17. 設定つまみ（掃気時用 外部軸）を回し、ゲージ（掃気時用 外部軸）の設定値が 0.090[MPa]

（90[kPa]）になるように調整し、設定つまみ（掃気時用 外部軸）のロックナットを締めます。 

18. ゲージ（内圧確認用 外部軸）が0.040[MPa]（40[kPa]）を超える場合は、エアー供給を停止し、掃気用

チューブの接続を確認してください。 

19. ゲージ（内圧確認用 外部軸）に表示される圧力が 0.011±0.001[MPa]（11.0±1.0[kPa]）であることを

確認します。範囲内であれば、手順 21．に進み、範囲外であれば手順 20．に進みます。 

20. ゲージ（内圧確認用 外部軸）に表示される圧力が 0.011±0.001[MPa]（11.0±1.0[kPa]）よりも高い場

合は、設定つまみ（掃気時用 外部軸）のロックナットを緩め、設定つまみ（掃気時用 外部軸）を回し

ていったん範囲以下に圧力を下げます。その後、範囲内になるように圧力を上げ、ロックナットを締め

ます。 

ゲージ（内圧確認用 外部軸）に表示される圧力が 0.011±0.001[MPa]（11.0±1.0[kPa]）よりも低い場

合は、設定つまみ（掃気時用 外部軸）のロックナットを緩め、設定つまみ（掃気時用 外部軸）を回し

範囲内になるように圧力を上げ、ロックナットを締めます。 

21. ＜流量 SW＞、＜圧力 SW＞が黄色になっていることを確認します。 

＜電磁弁 ON/OFF＞をタッチしてください。掃気用電磁弁が OFF になります。 

22. 制御電源を OFF/ON にしてください。掃気が開始されます。 

23. モニタ 1 に[57.掃気入力信号モニタ]を表示します。 

24. 「006：外部掃気完了」が黄色く変化することを確認後、モニタ 1 を OFF にします。 
 
 

 

 

 

 

 

 

ロボットに供給するエアー圧力が上昇していない状態（コンプレッサー起動直後時など）

でロボットを稼働させようとすると、内圧の不足によりエラーが発生し、ロボットを稼働させ

ることができません。エアーの圧力が上昇してからロボットを稼働するようにしてください。 

注  意 ！ 
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