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中型垂直多関節ロボット
VMシリーズ

高速・高可搬
6軸ロボット VMシリーズ。
さらにワイドに
スリムに進化。

高速・パワフルロボットが
スリムなボディでワイドに活躍します。

特長

ワイドに活躍。
最大リーチはVM-60B1（約1300mm）と、VM-

6083（約1000mm）の2タイプを準備。広範囲な

作業エリアに対応。

スリムなボディ。
アーム幅は130mmとスリムな為、周辺設備との干

渉を低減でき、設備の小型化に貢献。

最大可搬質量１０kgとパワフル。
最大可搬質量は、10ｋｇとパワフルで、重量物もラ

クラク搬送。

クラストップレベルの高速・高精度。
軽量・高剛性アーム、ハイパワーＡＣサーボモーター

の採用で、クラストップレベルの高速動作を実現。

さらには、最適可搬質量設定機能により、可搬質

量入力で、ワークの着脱等による質量変更に応

じた、最適な動作速度・加速度を設定可能。

また、高性能・高剛性減速機の採用で、位置繰返し

精度もVM-6083：±0.05mm、VM-60B1：±

0.07mmとクラストップレベル。

デリケートな作業を実現する
うれしい機能。
「力制限機能」の採用で、押し当て力を調節し、

ワークを過大な力の負荷から保護。また、外力に追

従した“ならい動作”を実現。

ニーズに合わせ
防塵防滴タイプも選択可能。
各出力軸にはオイルシール、カバーの接合面には

フッ素系パッキンを採用し、悪環境下での信頼性を

向上。（手首部：ＩＰ65相当、本体部：ＩＰ54相当）

全軸にブレーキを標準採用。（旋回軸以外）
非常停止時や電源ＯＦＦ時等でも、ロボットアーム

の落下を防止し安全性を向上。

ツール用配管・配線、
さらには電磁弁も標準装備。
最大７回路のエアー配管、10芯の電気配線を本体

に内蔵。しかも、エアー制御用電磁弁3個を標準装

備。ツール接続作業もラクラク。

最大リーチ
約１０００mm

約１３００mm

標準サイクルタイム
300mm

25mm

※１サイクルは上図の１往復実行時間

1サイクル当たりの時間
VM-6083 ： 0.8秒台
VM-60B1 ： 0.9秒台

（負荷5kg時）

クリーンタイプもラインアップ。
クリーン度：クラス１００（０.３μｍ）

豊富なバリエーションで、クリーンタイプもラインアップ

悪環境下でも使用可能な「防塵防滴タイプ」や、クリーンルーム内の自動化に最適な「クリーンタイプ」を品揃え。

VM-６０８３G

VM-６０B１G

VM-６０８３G-P

VM-６０B１G-P

標  準

最大リーチ
VM-６０８３G-W

VM-６０B１G-W

防塵・防滴
［手首部：IP６５、本体部：IP５４ 相当］

約１０００mm

約１３００mm

※床置き・天吊り共用可能（但し、クリーンタイプについては、床置きのみでの使用となります。）

［クリーン度：クラス１００（０.３μm）］
クリーン
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（単位：mm）

外形寸法及び動作範囲 （VM-60B1） ツール取付面詳細
（矢視A）

ベース取付寸法
（上面より）

本体仕様

コントローラー仕様

（注1）セット型式は、ロボット本体・コントローラー一式の型式です。　（注2）位置繰返し精度は、周囲温度一定時の精度です。　（注3）φ4×6のみ、内蔵電磁弁にて制御可能です。

仕様

項　目

セット型式（注1）

本体型式

アーム全長

アームオフセット

最大動作領域

動作角度

最大可搬質量

合成最大速度

位置繰返し精度（注2）

最大許容慣性モーメント

位置検出方式

駆動モーター、ブレーキ

ユーザー用エアー配管（注3）

ユーザー用信号線

エアー源

質量

常用圧力

許容最大圧力

※1 〈　〉内は防塵防滴・クリーンタイプ　※2 〔　〕内はVM-6083　※3 《　》内はクリーンタイプのみ

VM-６０８３G

VM-６０８３D/GM

３８５（第１アーム）＋４４５（第２アーム）＝８３０mm

R＝１,１１１mm（ツール取付面） R＝１,０２１mm（P点；J４、J５、J６中心）

J１：±１７０゚  J２：＋１３５゚、－９０゚  J３：＋１６５゚、－８０゚  Ｊ４：±１８５゚  Ｊ５：±１２０゚  Ｊ６：±３６０゚

X、Y、Z各方向：±０.０５mm（ツール取付面中心）

約７６kg

VM-６０B１G

VM-６０B１D/GM

５２０（第１アーム）＋５９０（第２アーム）＝１,１１０mm

R＝１,３８８mm（ツール取付面） R＝１,２９８mm（P点；J４、J５、J６中心）

J１：±１７０゚  J２：＋１３５゚、－９０゚  J３：＋１６８゚、－８０゚  Ｊ４：±１８５゚  Ｊ５：±１２０゚  Ｊ６：±３６０゚

X、Y、Z各方向：±０.０７mm（ツール取付面中心）

約７８kg

※コントローラー外形寸法は、P15をご参照ください。

仕　様

J１（旋回）：１８０mm　J３（前腕）：１００mm

１０kg

８,３００mm/s（ツール取付面中心）

J４、J５まわり：０.３６kgm2　J６まわり：０.０６４kgm2

アブソリュートエンコーダー

全軸ACサーボモーター＋J２、Ｊ３、J４、J５、J６ブレーキ付

７系統（φ４×６、φ６×１）  電磁弁（２ポジション、ダブルソレノイド）３個内蔵

１０芯（近接センサー等の信号線）

１.０×１０5 Pa～３.９×１０5Pa

４.９×１０5Pa

項　目

適用ロボット

型式

制御軸数

制御方式

駆動方式

使用言語

メモリー容量

教示方式

外部信号（I/O）

外部通信

拡張スロット

自己診断機能

タイマー機能

エラー表示

ケーブル長

環境条件（動作時）

電源

質量

本体間ケーブル

I/Oケーブル

電源ケーブル

パラレルI/O

セーフティーI/O

デバイスネット

CC-Link

仕　様

中型垂直多関節型（VM-Gタイプ）

RC7M-VMG６BA

６軸

PTP、CP３次元直線、３次元円弧

全軸オールディジタルACサーボ

デンソーロボット言語（SLIM準拠）

３.２５MB（１０,０００ステップ、３０,０００ポイント 相当）

１）リモートティーチング　２）数値入力（MDI）

入力：ユーザー開放１６点＋システム固定１１点／出力：ユーザー開放１６点＋システム固定１２点
（オプション 増設用パラレルI/Oボード２枚装着時 入力：ユーザー開放８０点／出力：ユーザー開放９６点 増設可）
（オプション 増設用パラレルI/Oボード１枚装着時 入力：ユーザー開放４０点／出力：ユーザー開放４８点 増設可）

入力：システム固定６点／出力：システム固定５点

親子局（オプション 入力：１,０２４点［親局］＋２５６点［子局］／出力：１,０２４点［親局］＋２５６点［子局］）
親局（オプション 入力：１,０２４点／出力：１,０２４点）
子局（オプション 入力：２５６点／出力：２５６点）

子局（オプション 入力：１２８点／出力：１２８点）

RS-２３２C：１回線、イーサネット：１回線、USB：２回線（フラッシュメモリー対応）

３（オプションボード増設用）

オーバーラン・サーボ異常・メモリ異常・入力ミスなど

０.０２～１０sec（１/６０sec刻み）

外部エラー出力／ミニペンダント（オプション）にエラーコードを表示／ティーチングペンダント（オプション）にエラーメッセージを表示

４m、６m、１２m  ［選択］

（オプション ８m、１５m）

５m

温度０～４０゚C　湿度９０％RH以下（結露なきこと）

３相 AC２００V－１５％～AC２３０V＋１０％　５０／６０Hz　３.３kVA

約20kg（付属ケーブル除く）
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