
直驱马达综合
DIRECT DRIVE ACTUATOR PRODUCTS CATALOG

总有一种理由让它成为选择。
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快速运行

高精度
（跳动精度、分度精度）

产品种类
（扭矩、接口）

允许负载惯性
力矩

适用于组装、检测

AX����T 系列

适用于设备的小型化

AX����M 系列

适用于快速动作

AX����T 系列

适用于组装、输送、分度工作台

AX����T 系列

省空间

CKD
ABSODEX
LINE UP

执行器全部为绝对编码器型

LINEUP USABILITY可根据用途和目的选择
直驱马达种类丰富的产品阵容

直驱马达
简单易用的3大要点

减少工时＆节省空间
简便的4种标准对应，设计简单。

灵活动作
通过丰富的编程功能，可以实现自由动作。

分度动作 摆动 连续旋转

高可靠性＆免维护
不会出现齿轮损坏及磨损的无齿轮式。

担心齿轮损坏及磨损 无齿轮结构

马达＋同步带 直驱马达

①中空孔 ②定位销孔

③上下凸台
④绝对式位置检测器

AC伺服马达



DRIVER SOFTWARE
在本体上
追加安装孔

安装孔

安全功能端子
可以使用STO功能（Safe Torque 
Off），轻松组合要切断动力电源的
电路。

将主电源
与控制电源分开

将主电源�
与控制电源分开

使用接插件

具有互换性
对应驱动器与执行器可以自由组合

（AX1000T、2000T、4000T用）

TS/TH型驱动器
（AX6000M用）

MU型驱动器

使用接插件

电源采用DC24V
实现了驱动器尺寸的小型化。

使用简便！
● 不需要用于保持绝对位置的备用电池
● 驱动器与执行器自由组合

设备物联网化！
●�监控功能�

（TS/TH型的省配线串行通讯）
●�网络运行模式�

（TS/TH型的省配线串行通讯）

适用于各种用途的便捷功能！
● 编码器输出功能（并行I/O型）
●分度位置输出功能

➡ 灵活定位至任意位置
➡ 在网络运行模式下自由更改程序和参数

让“联动动作”更简便
从动作设置到调试，AxTools全面支持

不论是新手，还是熟练人员，都更使用简便的AX Tools
界面操作直观，简单易懂。

行业创新！搭载支持调试的AI（人工智能）调整功能

在等分程序中，只输入等分数以及移动时间。可以立即执行希望的操作。

实现了�
直观的�
设置！

随时
都能使用

任何人
都能使用

以往…
●只能由熟练人员进行调整
●海外调试时不够可靠
●难以判断调整结果的好坏

免费提供

自动获取数据，按照分数推荐合适的调整使用AI（人工智能）调整功能

按照凸轮曲线动作！

加速度

速度

输入
条件

点击 还可以同时确认动作波形



ABSODEXUSE CASE使用实例

电子基板输送机
将电子基板的方向转90度。

小型、轻量
定位

AX6000MU

拾放机构
安装平行移动机构，输送工件。

AX6000MU

省空间
拾放机构

组装、检测机
在无时间损耗的情况下进行换产调整。

AX2000TS
AX2000TS

检测机
检测机

压入

AX4000TS

自定义
对应生产的动作

小巧易用

AX6000M Series

47mm

φ80mm

业内最小、最轻巧！
※2016年10月本公司调查结果

重量1.2kg

适用于以下场合
●输送微小工件。 ●可动部位Θ补偿。



AX2000T AX4000T

ABSODEX满足多元化的需求

AX1000T/AX2000T/AX4000T Series

AX1000T Series
● 22～210N·m共5种尺寸可供选择。
●改进分度精度、轴跳动、端面跳动，可精确定位。

适用于以下场合
●精密测定　　●检测机　　●组装机

AX2000T Series
● 6～18N·m共3种尺寸可供选择。
● 高速动作、小口径紧凑设计。

适用于以下场合
●拾放机构　　●转台　　●组装机

AX4000T Series
● 9～1000N·m共8种尺寸可供选择。
● 种类丰富的产品阵容，可支持大惯性负载。

适用于以下场合
●拾放机构　　●转台　　●检测机　　●组装机

AX1000T

ABSODEX
AX9000TS/TH Series

适用于装置的物联网化！！
●�丰富的监控功能！
通过当前位置、速度、电子过热保护值、报警等丰富的监控功能，可监控直驱马达的当前状态。
●�新增可用作预防性保养的监控功能！
・扭矩负载率　　　可监控当前的扭矩负载率。
・加速度　　　　　可监控当前的加速度。
●�新增网络运行模式（直接输入模式）！
使用网络运行模式时，可从上位控制器灵活定位至任意位置。

CC-Link� CC-Link为三菱电机株式会社的注册商标。
PROFIBUS� PROFIBUS为PROFIBUS�User�Organaization的商标。
DeviceNet™� DeviceNet™为ODVA的注册商标。
EtherCAT®� EtherCAT® 是德国 Beckhoff�Automation�GmbH的专利技术和注册商标，由其授权使用。
EtherNet/IP®� EtherNet/IP®为ODVA的注册商标。

安全标准
支持安全标准认证（Safe�Torque�Off功能）。

国外标准
支持UL/cUL（北美标准）、CE（欧洲标准）。

� � �

支持国内外各种现场总线
�� �� �� ��

EtherCATPROFIBUS-DP
DeviceNetCC-Link

并行I/O��PNP
并行I/O��NPN

EtherNet/IP
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系统构成 AX1000T/2000T/4000T

●基本设置项目
1.通过计算机或对话终端输入程序。
2.以相同方式设置必要参数。
3.正确设置增益。

●基本驱动方法
1.通过PLC选择要执行的程序。
2.通过PLC输入启动信号。
3.提取动作后，通过驱动器输出定位完成信号。
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SERIES

G1

G2

安全继电器单元

安全门开关等

配线用断路器
三相AC200V

FG屏蔽夹 FG屏蔽夹

FG屏蔽夹

FG屏蔽夹

电源
杂讯
滤波器
（另售）

电涌保护器
（另售）

电磁接触器
（任意）

铁氧体磁芯
（另售）

客户自行准备
客户自行准备

客户自行准备

ABSODEX
马达本体

直驱马达
驱动器本体

分解器电缆（编码器电缆）

马达电缆

保护接地

驱动器I/O电源（U0、U1规格）
DC24V

PLC

I/O电缆

I/O接插件
（驱动器附件）

计算机通讯电缆
（另售）

RS-232C

-BK
BK +

+ S1
+ S2
- S1
- S2

ABSODEX
T

CKD   Corporation MADE  IN  JAPAN

ABSODEX
MODEL:AX9000TS

SERIAL:1234567 G

构　成（选择组件型号时）
名　称 数量

标
准
构
成

执行器本体 1
驱动器（带控制器）本体 1
马达电缆、分解器电缆（编码器电缆） 各1
附件 ：I/O接插件、电源接插件、马达电缆接插件

必须配备以下部件或过电流/短路保护装置以对应CE标志。另外，驱动器必须安装在配电盘中。关于设备选型、安装及配线方法的
详细信息，请参阅使用说明书或技术资料（直驱马达AX系列TS型、TH型技术资料）。

部件名称 适用 型　号 厂商

杂讯滤波器
三相/单相AC200V～230V 3SUP-EF10-ER-6 冈谷电机产业株式会社

单相AC100V～115V NF2015A-OD 双信电机株式会社
铁氧体磁芯 通用 RC5060ZZ 双信电机株式会社

电涌保护器 通用
RSPD-250-U4 冈谷电机产业株式会社

LT-C32G801WS 双信电机株式会社
FG屏蔽夹※1 通用 FGC-5，FGC-8 北川工业株式会社

※1） FG屏蔽夹用于将马达电缆及分解器电缆（编码器电缆）的屏蔽接地。
※2） 部件可从CKD购买。请参阅直驱马达相关部件型号表（第51页）。

编程工具
 ● 备有对话终端“AX0180”。
 ● 备有设定工具“AX Tools”。

使用计算机进行直驱马达编程以及设置参数、发出动作指令
等。可以保存创建的程序。
需要使用计算机通讯电缆（型号：AX-RS232C-9P）。

注）计算机通讯电缆需要使用ABSODEX专用电缆，市售的通
讯电缆无法直接使用。如果错误使用，可能造成驱动器或
计算机故障。

注）对话终端、计算机只在调试时连接。正常工作时请从CN1
取下计算机通讯电缆。

注）计算机从睡眠状态恢复时，将无法识别USB转串口线，可
能会发生通讯异常。

注）设定工具“AX Tools”请从本公司主页下载最新版后再使
用。

计算机 ※

接地

直驱马达
执行器本体

编码器电缆

接地（屏蔽层接地）

接地（屏蔽层接地）

接地（屏蔽层接地）

马达电缆

DC24V电源

电源杂讯滤波器
（另售）

接地

计算机
通讯电缆
（另售）

PLC ※

电源
※

I/O接插件
（驱动器附件）

接地

驱动器本体

电涌保护器
编码器电缆用
钳位滤波器组件
（一套大小各�个：另售）

电源电缆用
钳位滤波器
（一套小�个：另售）

系统构成
●基本设置项目
1.通过计算机输入程序。
2.设置必要参数。
3.正确设置增益。

●基本驱动方法
1.通过PLC选择要执行的程序。
2.通过PLC输入启动信号。
3.驱动后，通过驱动器输出定位完成信号。

构成（选择组件型号时）
名　称 数量

执行器本体 1
驱动器（带控制器）本体 1
马达电缆、编码器电缆 各1
附件 ：I/O接插件、电源接插件、电源接插件打开工具
注）详细信息请参阅第7页的驱动器配件。
注）马达电缆的接插件作为马达电缆的配件提供。
注）连接方法相关注意事项请务必查阅使用说明书（技术资料）。

为了对应CE标志，需要下表所示部件。
关于安装及配线方法， 请参阅使用说明书或技术资料（直驱马达 
MU型技术资料）。

规格部件 型　　号 厂商
杂讯滤波器 NF2015A-OD　注1） 双信电机株式会社

电涌保护器

R・A・V-781BXZ-4
RSPD-250-Q4
RSPD-250-U4

冈谷电机产业株式
会社

LT-C32G801WS 双信电机株式会社
FG屏蔽夹 FGC-5、FGC-8 北川工业株式会社
电源电缆用
钳位滤波器

（一套小2个）
ZCAT2035-0930A TDK

编码器电缆用
钳位滤波器

（一套大小各1个）

ZCAT2035-0930A
ZCAT3035-1330 TDK

注1）AC250V规格。采用DC24V电源时也可以使用。

编程工具
・ 备有设定工具“AX Tools”。
　（Windows版　免费提供）

使用计算机进行直驱马达编程以及设置参数、
发出动作指令等。
可以保存创建的程序。
需要使用计算机通讯电缆（型号 ：AX-RS232C-9P）。
注）计算机通讯电缆需要使用ABSODEX专用电缆，市售的通

讯电缆无法直接使用。如果错误使用， 可能造成驱动器
或计算机故障。

注）计算机通讯电缆只在调试时连接。
正常工作时请从CN1取下计算机通讯电缆。

注）计算机从睡眠状态恢复时， 将无法识别USB转串口线，
可能会发生通讯异常。

注） 设定工具“AX Tools”请从本公司主页下载最新版后再使
用。

※标记的设备请客户自行准备。

AX6000M

注） 连接方法相关注意事项请务必查阅使用说明书（技术资料）。
 注） 详情请参阅第45页的驱动器配件（AX9000TS/AX9000TH用）。

※2
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直驱马达 体系表
选型……………………第53页

使用注意事项………第61页

驱动器的特点
如果是驱动器对应的执行器，可通用。
具备控制器功能，可通过NC程序，自由设置执行器的旋转角度、移动时间、定
时器时间等。
此外，可通过M代码输出、编码器输出等，与外部PLC、运动控制器连接。

※1　AX410WT

类
型

执行器
系列名称

扭矩（N・m） 分度 重复 端面
跳动 轴跳动 驱动器系列名称

特　　点 用　　途 记载
页码

精度 精度 TS TH MU

1.2 3 6 9 12 18 22 45 75 150 210 300 500 1000 （秒） （秒） （mm）（mm）

小
型

AX6000M
系列 ±90 ±10 0.03 0.05 ● ●小口径（φ８０） ●拾放

●辅助工作台 1

高
响
应
型

AX1000T
系列

（小型・中型）
±15 ±5 0.01 0.01 ●

● 高精密规格型　 
（分度精度及输出轴的

跳动精度）

●精密测定
●转台
●检测机
●组装机

11

AX1000T
系列

（大型）
±15 ±5 0.01 0.01 ●

AX2000T
系列 ±30 ±5 0.03 0.03 ●

●高速旋转（300rpm）
●小口径，结构紧凑
●中空直径大（φ30）

●拾放
●转台
●组装机

17

AX4000T
系列

（小型・中型）
±30 ±5 0.03 0.05 ●

● 可支持大惯性力矩　
负载

● 中空孔径大，可选尺
寸种类丰富

●转台
●检测机
●组装机
●拾放

21

AX4000T
系列

（大型）
±30 ±5 0.03

0.05
（0.08）

※1
● 29

AX2006T

AX4009T AX4022T

AX1022T

AX6001
MU

AX4045T

AX1045T

AX6003
MU

AX4075T

AX1075T

AX4150T AX4300T

AX1150T AX1210T

AX4500T AX410WT

AX2012T AX2018T

执
行

器
AX6000M

驱
动

器
AX9000M

U
执

行
器

AX1000T
执

行
器

AX2000T
执

行
器

AX4000T
驱

动
器

AX9000TS/TH
对

话
终

端
AX0180

相
关

部
件

型
号

表
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执行器规格

直驱马达

AX6000M Series
直径80mm的最小尺寸
驱动器、执行器和电缆的组合自由互换功能
●最大扭矩 ：1.2、3 N・m
●对应驱动器 ：MU型驱动器

项　目 AX6001M AX6003M
最大输出扭矩 N·m 1.2 3.0
连续输出扭矩 N·m 0.4 1.0
最快转速 rpm 240　（注1）
允许轴向负载 N 600
允许力矩负载 N·m 5
输出轴惯性力矩 kg·m2 0.00034 0.00059
允许负载惯性力矩 kg·m2 0.034 0.059
分度精度（注3） 秒 ±90
重复精度（注3） 秒 ±10
输出轴摩擦扭矩 N·m 0.13 0.22
分辨率 P/rev 540672
马达绝缘等级 A类
马达耐电压 AC550V　1分钟
马达绝缘电阻 10MΩ以上　DC500V
使用环境温度 0～40°C
使用环境湿度 20～85%RH 不得结露
保存环境温度 －10～65°C
保存环境湿度 20～90%RH 不得结露
环境 无腐蚀性气体、爆炸性气体、粉尘
重量 kg 1.2 （1.4）　注2 1.8 （2.0）　注2
输出轴的跳动（注3） mm 0.03
输出轴的端面跳动（注3） mm 0.05
防护等级 IP20
注1 ：连续旋转运行时，请使用80rpm以下的速度。
注2 ：（　）内为带安装底座选择项的执行器重量。
注3 ：关于分度精度、重复精度、输出轴的跳动、输出轴端面跳动的解释，请参阅第52页“术语解释”。

速度、最大扭矩特性

 使用前请务必阅读第61～66页的使用注意事项。

●AX6001M ●AX6003M
〔rpm〕

300

200

100

50

250

150

0
0 0.5 1 1.5 〔N·m〕

连续运行
使用区域 间歇运行使用区域

〔rpm〕
300

200

100

50

250

150

0
0 21 3 4 〔N·m〕

连续运行
使用区域

间歇运行使用区域

※此图为DC24V时（环境温度 ：25° C）的特性。※此图为DC24V时（环境温度 ：25° C）的特性。

（注）力矩负载 （简易计算公式）

（图a）

F

FL

L

（图b）

M（N·m）＝F（N）×L（m）
M ：力矩负载
F ：负载
L ：距输出轴中心的距离

M（N·m）＝F（N）×（L＋0.02）（m）
M ：力矩负载
F ：负载
L ：距输出轴法兰面的距离

执
行
器

AX6000M
驱
动
器

AX9000M
U

执
行
器

AX1000T
执
行
器

AX2000T
执
行
器

AX4000T
驱
动
器

AX9000TS/TH
对
话
终
端

AX0180
相
关
部
件
型
号
表
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AX6000M Series
型号表示方法

型号表示方法

C  安装底座

E  接口规格

B  驱动器种类

机种型号

A  大小 
（最大扭矩）

D  电缆长度
 注1

●组件型号（执行器、驱动器、电缆）

执行器本体单体型号 驱动器单体型号 电缆单品型号

A  尺寸 C  安装底座 E  接口规格

D  电缆长度

（                                      ）注 ： 电缆长度4m时 
为“DM04”

● 马达电缆

● 编码器电缆

本体型号 选择项型号

AX6 001 MU BS U0DM04

符号 内　容
A  大小（最大扭矩）
001 1.2N·m
003 3.0N·m

B  驱动器种类
MU 带MU型驱动器

E  接口规格
U0 并行I/O（NPN）
U1 并行I/O（PNP）

C  安装底座
无符号 标准（无安装底座）

BS 带安装底座

D  电缆长度
DM00 无电缆
DM02 2m
DM04 4m
DM06 6m
DM08 8m
DM10 10m

AX6 M001 BS AX9000MU U0 AX-CBLM8 DM04

AX-CBLR8 DM04

接单生产品不对应CE及RoHS标准。请务必咨询本公司。

 型号选择时的注意事项
注1 ： 电缆为可动电缆。
  关于电缆的外形尺寸，请参阅第9页。
 引出电缆不是可动电缆。
注2 ：  C 如果选择了带安装底座“BS”选择项，

则底面的定位销孔无法使用。
 表面处理为无电解镀镍处理。
注3 ： 定位销孔有时无表面处理。
注4 ： 旋转部位的表面处理为无电解镀镍处理。
 固定部位为不锈钢材料。
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执
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AX6000M Series

●AX6001M

外形尺寸图

注1） 执行器原点位置可能与外形尺寸图存在差异。 
通过原点偏移功能，可以设置任意原点位置。

（注） 电缆引出口的 
最小弯曲范围为50mm 80

80

4-φ4.8

安装底座（选择项）
4-C4

4.5   　深4＋ 0.2 
0

φ80 　0
－0.2

φ18h8

φ60h8

旋转部位（含中空部位）

固定部位

φ13

φ80

4-φ3.4
用于固定接插件外壳

4＋
 0.0

5 
0

（φ18标准）
37

P.C.D.74
（R）

45
°

65

65

4740
（

3）
4

17

（
95

.4
）

（
3.

5）

（3.5） （3.5）

（
16

.5
）

45°

（
16

.5
）

18
34.4
41.4

（
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5）

引
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电
缆

长
 3

00
m

m
（

注
）不

是
可

动
电

缆 80 87

（
10

）
7

（注）如果在使用时需要反复弯曲电缆，
请将执行器本体接插件附近的电缆护
套固定。

P.C.D.70

4-M4 深8（等距排列）
架台安装用

注） 带安装底座时
　   不可使用

4
＋

0.0
5

    0

4.5　   深5＋0.2
　0

（φ60标准）
35

（R）

4-M4 深6.5（等距排列）
用于安装旋转台
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外形尺寸图
●AX6003M

注1） 执行器原点位置可能与外形尺寸图存在差异。 
通过原点偏移功能，可以设置任意原点位置。

外形尺寸图
AX6000M Series

（注） 电缆引出口的 
最小弯曲范围为50mm 80

80

4-φ4.8

4-M4 深6.5（等距排列）
用于安装旋转台

安装底座（选择项）

4-C4

4.5       深4＋0.2
　0

φ80 　0
－0.2

φ18h8

φ60h8

旋转部位（含中空部位）

固定部位

φ13

φ80

4-φ3.4

4
＋

0.0
5

　
0

（φ18标准）
37

P.C.D.74
（R）

45
°

65

65

6760
（

3）
4

17

（
95

.4
）
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5）

（3.5） （3.5）

（
16

.5
）

45°

（
16

.5
）

18
34.4
41.4

（
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5）

引
出

电
缆

长
 3

00
m

m
（

注
）不

是
可

动
电

缆 80 87

（
10

）
7

（注）如果在使用时需要反复弯曲电缆，
请将执行器本体接插件附近的电缆护
套固定。

P.C.D.70

4-M4 深8（等距排列）
架台安装用

注） 带安装底座时
　   不可使用

4＋
0.0

5
　

0

4.5　  深5＋0.2
　0

（φ60标准）
35

（R）

用于固定接插件外壳
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接单生产品不对应CE及RoHS标准。请务必咨询本公司。

直驱马达（AX6000M系列适用）

MU型驱动器

一般规格 性能规格
项　目 内容

控制轴数 1轴、540,672脉冲/1圈
角度设定单位 °（度）、脉冲、分度数
角度最小设定单位 0.001゜、1脉冲
速度设定单位 秒、rpm
速度设定范围 0.01～100秒/0.11～240rpm
均等分度数 1～255
最大指令值 7位数值输入　±9,999,999脉冲
定时器 0.01秒～99.99秒
程序语言 NC语言
编程方法 使用计算机通过RS-232C端口设定数据。

运行模式 自动、MDI、微动、单模块、
伺服断电、脉冲序列输入模式

坐标 绝对、增量

加速度曲线
<5种>

变形正弦（MS）、变形等速（MC、MC2）
变形梯形（MT）、变形梯形正弦（TR）

状态显示

RUN ：正常运行状态
ALM2 ：报警2状态
ALM1 ：报警1状态
SERVO ：伺服状态

CHARGE ：充电状态
通讯接口 RS-232C标准
输入输出信号 请参阅各接口规格页。
程序容量 约6000字符（256条）
电子过热保护 执行器的过热保护

电源容量
执行器型号 驱动器型号 额定输入电流 最大输入电流

AX6001M、AX6003M AX9000MU 3.3A 10A

接口规格 ： 并行I/O（NPN） 
并行I/O（PNP）

主要特点
●超小型、轻量化（采用树脂本体）
●采用接插件连接，配线简便

型号表示方法

项　目
机种

MU型驱动器
AX9000MU

电源电压
主电源 DC24V±10％
控制电源 DC24V±10％

结构 驱动器、控制器一体型
使用环境温度 0～50°C
使用环境湿度 20～90％RH　（不得结露）
保存环境温度 －10～65°C
保存环境湿度 20～90％RH　（不得结露）
环境 无腐蚀性气体、粉尘

抗干扰 1000V（P-P）、脉宽1μsec、上升沿、下降沿时间1nsec
脉冲干扰试验　感应干扰（结合容量）

耐跳动 4.9m/s2

重量 约0.5kg
防护等级 IP2X

AX9000MU U0
AX9000MU U1

接口规格
U0 ：并行I/O（NPN）
U1 ：并行I/O（PNP）

 使用前请务必阅读第61～66页的使用注意事项。
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MU type driver

CN3输入输出电路规格

输入输出电路规格
内容 1电路电流

（mA）
最大点数
（电路）

最大电流
（mA）

最大消耗电流
（mA）

输入电路 4 14 56
746输出电路 30 18 540

刹车输出（BK＋,BK－） 75 2 150
※输出电路的最大同时输出点数为18点中的14点。

CN3输出信号
引脚编号 信号名称 逻辑

33 M代码输出（0Bit） 正
34 M代码输出（1Bit） 正
35 M代码输出（2Bit） 正
36 M代码输出（3Bit） 正
37 M代码输出（4Bit） 正
38 M代码输出（5Bit） 正
39 M代码输出（6Bit） 正
40 M代码输出（7Bit） 正
41 正常位置输出 正
42 定位完成输出 正
43 启动输入等待输出 正
44 报警输出1 负
45 报警输出2 负
46 分度途中输出1/原点位置输出 正
47 分度途中输出2/伺服状态输出 正
48 预备输出 正
49 分度位置选通脉冲输出 正
50 M代码选通脉冲输出 正

CN3输入信号
引脚编号 信号名称 逻辑 判断

1～2 外部电源输入　＋24V±10%
3～4 外部电源输入　GND

5 程序编号选择输入（0Bit） 正 等级
6 程序编号选择输入（1Bit） 正 等级
7 程序编号选择输入（2Bit） 正 等级
8 程序编号选择输入（3Bit） 正 等级

9 程序编号设置输入第2位/ 
程序编号选择输入（4Bit） 正 边沿

等级

10 程序编号设置输入第1位/ 
程序编号选择输入（5Bit） 正 边沿

等级
11 复位输入 正 边沿
12 原点复位指令输入 正 边沿
13 启动输入 正 边沿

14 伺服上电输入/ 
程序停止输入 正 等级

边沿
15 连续旋转停止输入 正 边沿
16 响应输入/位置偏差计数复位输入 正 边沿
17 紧急停止输入 负 等级
18 刹车解除输入 正 等级

CN3脉冲列输入信号
引脚编号 信号名称

19  PULSE/UP/ A相
20 －PULSE/－UP/－A相
21  DIR/ DOWN/ B相
22 －DIR/-DOWN/－B相

CN3编码器输出信号（增量）
引脚编号 信号名称

23   A相（线路驱动器输出）
24 －A相（线路驱动器输出）
25  B相（线路驱动器输出）
26 －B相（线路驱动器输出）
27  Z相（线路驱动器输出）
28 －Z相（线路驱动器输出）

并行I/O（NPN）
NPN

※接单生产品不对应CE及RoHS标准。

 使用前请务必阅读第61～66页的使用注意事项。
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额定电压24V±10%
额定电流4mA（DC24V时）

1,2针　＋24V±10%

5～18针 20,22针

19,21针

23,25,27针

额定电压5V±10%

24,26,28针

240Ω

510Ω

1,2针　＋24V±10%

33～50针

3,4针

负载

● 输入电路 ● 脉冲串输入电路

● 输出电路 ● 编码器输出电路

最大输入频率
线路驱动器　1Mpps
集电极开路　250Kpps

输出格式 ：线路驱动器
使用线路驱动器 ：DS26C31额定电压24V±10%

额定电流30mA（MAX）
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MU type driver

CN3输入输出电路规格

输入输出电路规格

驱动器配件

内容 1电路电流
（mA）

最大点数
（电路）

最大电流
（mA）

最大消耗电流
（mA）

输入电路 4 14 56
746输出电路 30 18 540

刹车输出（BK＋,BK－） 75 2 150
※输出电路的最大同时输出点数为18点中的14点。

型号 规格 CN3接口 CN5接口

AX9000MU-U0 并行I/O（NPN） 10150-3000PE（插头）
10350-52A0-008（外壳）
住友3M

电源接插件
04JFAT-SBXGGKS-A
开启工具
J-FAT-OT
日本压接端子制造AX9000MU-U1 并行I/O（PNP）

追加订购部件时，请参阅部件型号表。

CN3输出信号
引脚编号 信号名称 逻辑

33 M代码输出（0Bit） 正
34 M代码输出（1Bit） 正
35 M代码输出（2Bit） 正
36 M代码输出（3Bit） 正
37 M代码输出（4Bit） 正
38 M代码输出（5Bit） 正
39 M代码输出（6Bit） 正
40 M代码输出（7Bit） 正
41 到达位置输出 正
42 定位完成输出 正
43 启动输入等待输出 正
44 报警输出1 负
45 报警输出2 负
46 分度途中输出1/原点位置输出 正
47 分度途中输出2/伺服状态输出 正
48 准备输出 正
49 分度位置选通脉冲输出 正
50 M代码选通脉冲输出 正

CN3输入信号
引脚编号 信号名称 逻辑 判断

1～2 外部电源输入　GND
3～4 外部电源输入　＋24V±10%

5 程序编号选择输入（0Bit） 正 等级
6 程序编号选择输入（1Bit） 正 等级
7 程序编号选择输入（2Bit） 正 等级
8 程序编号选择输入（3Bit） 正 等级

9 程序编号设置输入第2位/ 
程序编号选择输入（4Bit） 正 边沿

等级

10 程序编号设置输入第1位/ 
程序编号选择输入（5Bit） 正 边沿

等级
11 复位输入 正 边沿
12 原点复位指令输入 正 边沿
13 启动输入 正 边沿

14 伺服上电输入/ 
程序停止输入 正 等级

边沿
15 连续旋转停止输入 正 边沿
16 响应输入/位置偏差计数复位输入 正 边沿
17 紧急停止输入 负 等级
18 刹车解除输入 正 等级

CN3脉冲列输入信号
引脚编号 信号名称

19  PULSE/UP/A相
20 －PULSE/－UP/－A相
21  DIR/DOWN/B相
22 －DIR/－DOWN/－B相

CN3编码器输出信号（增量）
引脚编号 信号名称

23  A相（线路驱动器输出）
24 －A相（线路驱动器输出）
25  B相（线路驱动器输出）
26 －B相（线路驱动器输出）
27  Z相（线路驱动器输出）
28 －Z相（线路驱动器输出）

并行I/O（PNP）
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AX6000M
驱
动
器

AX9000M
U

执
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执
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执
行
器

AX4000T
驱
动
器

AX9000TS/TH
对
话
终
端

AX0180
相
关
部
件
型
号
表

额定电压24V±10%
额定电流4mA（DC24V时）

5～18针　＋24V±10%

1,2针 20,22针

19,21针

23,25,27针

额定电压5V±10%

24,26,28针

240Ω

510Ω

3,4针　＋24V±10%

33～50针

1,2针

负载

● 输入电路 ● 脉冲串输入电路

● 输出电路 ● 编码器输出电路

最大输入频率
线路驱动器　1Mpps
集电极开路　250Kpps

输出格式 ：线路驱动器
使用线路驱动器 ：DS26C31额定电压24V±10%

额定电流50mA（MAX）



8

MU type driver

●并行I/O（NPN） ●并行I/O（PNP）

注1） 请根据所使用的电缆确定
有足够余量的尺寸。

面板说明

安装尺寸

外形尺寸图
外形尺寸图、安装尺寸、面板说明

 使用注意事项
●直驱马达驱动器不具备防尘、防水结构。

请根据使用环境进行相应保护，以免粉尘、水、油等进入驱动器内。
● 在安装直驱马达驱动器时，请确保与其他设备、墙面等构筑物的上表面、下表面有50mm以上的间隔，与侧面有30mm以

上的间隔。如果其他驱动器或设备会发热，请注意避免环境温度达到50° C以上。
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40

30 40 30

注1
（100）

20

（100）

80
2.5

5

φ5通孔

17
0

18
0

16
0

50
50

16
0

（R2.5）

5

20

正常运行 LED 正常运行 LED

CN1 RS-232C用接插件 CN1 RS-232C用接插件

CN2 编码器电缆用接插件 CN2 编码器电缆用接插件

PNP驱动器显示

CN3 I/O用接插件 CN3 I/O用接插件

TB1 刹车用端子 TB1 刹车用端子

报警2 LED 报警2 LED
报警1 LED 报警1 LED

伺服状态 LED 伺服状态 LED
充电状态 LED 充电状态 LED

执行器
输出端子

执行器
输出端子

FG端子
2×M4

FG端子
2×M4

控制电源 控制电源
主电源 主电源



产品名称/型号 电缆最小弯曲半径

编码器电缆

AX-CBLR8-DM□□
（注1）

60mm

马达电缆

AX-CBLM8-DM□□
（注1）

90mm

注1） □□为电缆长度

9

AX6000M Series

 使用注意事项
●如果在使用时需要反复弯曲电缆，请将执行器本体接插件附近的电缆护套固定。
●执行器引出电缆不是可动电缆。请务必固定接头部位，防止其移动。
　此外，请勿抓住引出电缆提起本体或者用力过猛。
　否则可能导致误动作、报警、接插件损坏、断线。
●连接线缆时，请将接插件插到位。此外，请将接头安装螺丝或固定螺丝彻底拧紧后再使用。
●请勿对电缆进行切断、延长等改造。否则会导致故障、误动作。
●电缆长度L请参阅型号表示方法中的电缆长度。

电缆规格
电缆外形尺寸图
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执
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L（电缆长度）

执行器侧 驱动器侧

（93）

（16）

（7.1）

（1
1.4

）（
17

.3
）

（
15

）

（2
9.1

）

（7.2）

（21.4）



10

执
行
器

AX6000M
驱
动
器

AX9000M
U

执
行
器

AX1000T
执
行
器

AX2000T
执
行
器

AX4000T
驱
动
器

AX9000TS/TH
对
话
终
端

AX0180
相
关
部
件
型
号
表



11

执行器规格

直驱马达

AX1000T Series
高精度规格（分度精度、输出轴的跳动等）
驱动器、执行器和电缆的组合自由互换功能
●最大扭矩 ：22、45、75、150、210 N·m
●对应驱动器 ：TS、TH型驱动器

项  目 AX1022T AX1045T AX1075T AX1150T AX1210T

最大输出扭矩 N·m 22 45 75 150 210
连续输出扭矩 N·m 7 15 25 50 70
最快转速 rpm 240（注1） 140（注1） 120（注1）
允许轴向负载 N 600 2200
允许力矩负载 N·m 19 38 70 140 170
输出轴惯性力矩 kg·m2 0.00505 0.00790 0.03660 0.05820 0.09280
允许负载惯性力矩 kg·m2 0.6 0.9 4.0 6.0 10.0
分度精度（注3） 秒 ±15
重复精度（注3） 秒 ±5
输出轴摩擦扭矩 N·m 2.0 8.0
分辨率 P/rev 540672
马达绝缘等级 F类
马达耐电压 AC1500V　1分钟
马达绝缘电阻 10MΩ以上　DC500V
使用环境温度 0～45°C（0～40°C：注4）
使用环境湿度 20～85％RH　不得结露
保存环境温度 －20～80°C
保存环境湿度 20～90％RH　不得结露
环境 无腐蚀性气体、爆炸性气体、粉尘
重量 kg 8.9（10.8） 注2 12.0（13.9） 注2 23.0（27.1） 注2 32.0（36.1） 注2 44.0（48.1） 注2
输出轴的跳动（注3） mm 0.01
输出轴的端面跳动（注3） mm 0.01
防护等级 IP20
注1 ：连续旋转运行时，请使用80rpm以下的速度。
注2 ：（　）内为带安装底座选择项的执行器重量。
注3 ：关于分度精度、重复精度、输出轴的跳动、输出轴端面跳动的解释，请参阅第52页“术语解释”。
注4 ：用作UL认证品时，上限温度为40° C。

 使用前请务必阅读第61～66页的使用注意事项。
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型号表示方法
AX1000T Series

G 接口规格

G  接口规格

型号表示方法

E  电缆长度
 注3

B  驱动器种类
注1

机种型号

本体型号 选择项型号

A  大小 
（最大扭矩）

D  接插件安装方向

 型号选定时的注意事项
注1 ： 驱动器请按照以下对应表进行选择。

驱动器电源电压对应表

驱动器
类型

机种

TS型驱动器 TH型驱动器
三相、単相 

AC200V 
～AC230V

单相 
AC100V 
～AC115V

三相、単相 
AC200V 
～AC230V

AX1022T 无符号 J1
AX1045T 无符号 J1
AX1075T 无符号 注2
AX1150T 无符号 注2
AX1210T 无符号 注2

注2 ： 对于最大扭矩75N·m以上的机种，使用单相AC200V时，扭矩限制范
围的计算与通常情况不同。关于使用可否的判定，请务必咨询本公司。

注3 ： 电缆为可动电缆。
关于电缆的外形尺寸，请参阅第48页。

注4 ： C 如果选择了带安装底座“BS”选择项，则底面的定位销孔无法使用。
 表面处理为无电解镀镍处理。
注5 ： 定位销孔有时无表面处理。

符号 内　容
A  大小（最大扭矩）
022 22 N·m
045 45 N·m
075 75 N·m
150 150 N·m
210 210 N·m

B  驱动器种类
TS 带TS型驱动器
TH 带TH型驱动器

C  安装底座
无符号 标准（无安装底座）

BS 带安装底座

E  电缆长度
DM00 无电缆
DM02 2m
DM04 4m（标准长度）
DM06 6m
DM08 8m
DM10 10m
DM15 15m
DM20 20m

F  驱动器电源电压
请参阅左侧的驱动器电源电压对应表。

F 驱动器电源电压 
注1

D  接插件安装方向
无符号 标准（接插件横向安装）

C 接插件下方安装

C  安装底座

（                                        ）

●执行器本体单体型号 ●驱动器单体型号 ●电缆单品型号
● AC200V～AC230V

● AC100V～AC115V

A  尺寸

C  安装底座

D  接插件 
安装方向

E  电缆长度
注 ：电缆长度4m时为

“DM04”

● 马达电缆

● 编码器电缆

●组件型号（执行器、驱动器、电缆）

G  接口规格
U0 并行I/O（NPN规格）
U1 并行I/O（PNP规格） 
U2 CC-Link
U3 PROFIBUS-DP
U4 DeviceNet
U5 EtherCAT
U6 EtherNet/IP

※ 接单生产品不对应CE、UL/cUL及RoHS标准。请务必咨询本公司。

AX1 022 TS BS C DM04 J1 P3 U0

AX1 BS AX9000TS AX

AX

CBLM5

CBLR5
AX9000TH

AX9000TS J1

P3T C U0
U0

U0

DM04

DM04

执
行
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驱
动
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执
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执
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AX1000T Series

F

F

L

（注）力矩负载（简易计算公式）

M（N·m）＝F（N）×L（m）
M ：力矩负载
F ：负载
L ：与输出轴中心的距离

M（N·m）＝F（N）×（L+0.02）（m）
M ：力矩负载
F ：负载
L ：与输出轴法兰面的距离

（图a） （图b）

L

速度、最大扭矩特性
● AX1022T ● AX1045T

● AX1075T ● AX1150T

● AX1210T

〔rpm〕
300

200

100

0
0 5 10 15 20 25 〔N·m〕

※该图表为三相AC200V时的特性。

连续运行
使用区域

间歇运行
使用区域

〔rpm〕

150

100

50

0
0 20 40 60 80 〔N·m〕

※该图表为三相AC200V时的特性。

连续运行
使用区域

间歇运行
使用区域

〔rpm〕
150

100

50

0
0 50 100 150 〔N·m〕200 250

※该图表为三相AC200V时的特性。

连续运行
使用区域

间歇运行
使用区域

〔rpm〕
300

200

100

0
0 10 20 30 40 50 〔N·m〕

※该图表为三相AC200V时的特性。

连续运行
使用区域

间歇运行
使用区域

〔rpm〕
150

100

50

0
0 50 100 150 〔N·m〕

※该图表为三相AC200V时的特性。

连续运行
使用区域

间歇运行
使用区域

 使用前请务必阅读第61～66页的使用注意事项。
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外形尺寸图
AX1000T Series

外形尺寸图
● AX1022T ● AX1045T

（选择项）

用于安装旋转台

（电缆弯曲范围）

（含中空部位）
旋转部位

安装底座

6-φ7（等距排列）

6-M6深11（等距排列）

P.C.D. 140

P.C.D. 70

6-M6深9（等距排列）

P.C
.D. 1

80 185

78

17
20

.7

旋转部位
（含中空部位）

φ40 h7

φ25

φ22

φ24

φ120 h7

φ200

A

B

23
22

91 10
3

5128

11

55

5

102 22

φ160
φ152
φ120
φ85

12

φ6H7深8

35

15°

0.04 A

45
°

P.C.D.140

6-M6深9（等距排列）

注）带安装底座时不可使用
φ6H7深8 0.04

B

70

注意）
如果在使用时需要反复弯曲电缆，
请将执行器本体接插件附近的电缆护
套固定。

（
32
）

（
27
）

注意）
如果在使用时需要反复弯曲电缆，
请将执行器本体接插件附近的电缆护
套固定。

（选择项）

用于安装旋转台

（电缆弯曲范围）

（含中空部位）
旋转部位

安装底座

6-φ7（等距排列）

6-M6深11（等距排列）
P.C.D. 140

P.C.D. 70

6-M6深9（等距排列）

P.C
.D. 1

80
185

78

φ160

A

φ152
φ120
φ85

φ25

φ22

φ24

φ120 h7

φ200

102 22

φ40 h7

旋转部位
（含中空部位）

23 8
12

6
13

8

55

11

12

12

22

5

5

φ6H7深8

35
15°

0.04 A

45
°

P.C.D.140

6-M6深9（等距排列）

注）带安装底座时不可使用
φ6H7深8 0.04

B

70

B

17
20

.7

（
32
）

（
27
）

注1） 执行器原点位置可能与外形尺寸图存在差异。 
通过原点偏移功能，可以设置任意原点位置。
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AX1000T Series

外形尺寸图
● AX1075T ● AX1150T

（电缆弯曲范围）

用于安装旋转台

（选择项）

（含中空部位）

185

P.C.D. 265

P.C.D. 100

P.C.D. 220

安装底座

6-M8深12（等距排列）

6-φ9（等距排列）

6-M8深14（等距排列）

78

旋转部位

φ8H7深10

50

15°

0.04 A

旋转部位
（含中空部位）

φ70 h7
φ40

φ37

φ39

φ200 h7
φ290

A

B

29
37 10

0
11

5
1512 8

14

55

8

15

146.5 22

φ242
φ234
φ200
φ125

45
°

φ8H7深10
注）带安装底座时不可使用

P.C.D.220

0.04
B

110

6-M8深12（等距排列）

17
20

.7

注意）
如果在使用时需要反复弯曲电缆，
请将执行器本体接插件附近的电缆护
套固定。

（
32
）

（
27
）

（电缆弯曲范围）

（用于安装旋转台）

（选择项）

（含中空部位）

185

P.C.D. 265

P.C.D. 100

P.C.D. 220

安装底座

6-M8深12（等距排列）

6-φ9（等距排列）

6-M8深14（等距排列）

78

旋转部位

φ8H7深10

50
15°

0.04 A

15
旋转部位

（含中空部位）

φ70 h7
φ40

φ37

φ39

φ200 h7
φ290

A

29
2-M4
保护接地端子

37

14
5

16
0

1512 8
14

55

8

146.5 22

φ242
φ234
φ200
φ125

45
°

φ8H7深10
注）带安装底座时不可使用

P.C.D.220

0.04
B

110

6-M8深12（等距排列）

17
20

.7
B

注意）
如果在使用时需要反复弯曲电缆，
请将执行器本体接插件附近的电缆护
套固定。

（
32
）

（
27
）

注1） 执行器原点位置可能与外形尺寸图存在差异。 
通过原点偏移功能，可以设置任意原点位置。
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外形尺寸图（-C：接插件下方安装）
● AX1022T/AX1045T-C

外形尺寸图
● AX1210T

● AX1075T/AX1150T/AX1210T-C

注意）
如果在使用时需要反复弯曲电缆，
请将执行器本体接插件附近的电缆护
套固定。

（电缆弯曲范围）

 用于安装旋转台

（选择项）

（含中空部位）

185

P.C.D. 265

P.C.D. 100

P.C.D. 220

安装底座

6-M8深12（等距排列）

6-φ9（等距排列）

6-M8深14（等距排列）

78

旋转部位

旋转部位
（含中空部位） φ242

φ234
φ200
φ125
φ70 h7
φ40

29

15
19

0

37
8

55

14

15

20
5

8

φ39
2-M4
保护接地端子

φ37

φ200 h7
146.5 22

φ290

A

45
°

φ8H7深10
注）带安装底座时不可使用

P.C.D.220

0.04
B

110

6-M8深12（等距排列）

17
20

.7

B

φ8H7深10

50

15°

0.04 A

（
32
）

（
27
）

φ25

φ119
φ120 h7

φ22

37.5

30
（

11
）

90
°

45
°

注）带安装底座时不可使用
φ6H7深8

6-M6深9（等距排列）

0.04
B

70

P.C.D.140

φ24

B

φ40

φ198

2-M4 保护接地端子
（仅AX1150T、AX1210T） 

60

φ55

35
(1

4)

φ200 h7

90
°

P.C.D.220 45
°

φ8H7深10
注）带安装底座时不可使用

0.04
B

110
6-M8深12（等距排列）

φ39

φ37

B

注1） 执行器原点位置可能与外形尺寸图存在差异。 
通过原点偏移功能，可以设置任意原点位置。

外形尺寸图、选择项安装外形尺寸图
AX1000T Series
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执行器规格

直驱马达

AX2000T Series
快速旋转（最快转速300rpm），紧凑小直径，中空大直径（φ30）
驱动器、执行器和电缆的组合自由互换功能
●最大扭矩 ：6、12、18 N·m
●对应驱动器 ：TS型驱动器

项  目 AX2006T AX2012T AX2018T
最大输出扭矩 N·m 6 12 18
连续输出扭矩 N·m 2 4 6
最快转速 rpm 300（注1）
允许轴向负载 N 1000
允许力矩负载 N·m 40
输出轴惯性力矩 kg·m2 0.00575 0.00695 0.00910
允许负载惯性力矩 kg·m2 0.3 0.4 0.5
分度精度（注3） 秒 ±30
重复精度（注3） 秒 ±5
输出轴摩擦扭矩 N·m 0.6 0.7
分辨率 P/rev 540672
马达绝缘等级 F类
马达耐电压 AC1500V　1分钟
马达绝缘电阻 10MΩ以上　DC500V
使用环境温度 0～45°C（0～40°C ：注4）
使用环境湿度 20～85％RH　不得结露
保存环境温度 －20～80°C
保存环境湿度 20～90％RH　不得结露
环境 无腐蚀性气体、爆炸性气体、粉尘
重量 kg 4.7（6.0） 注2 5.8（7.1） 注2 7.5（8.8） 注2
输出轴的跳动（注3） mm 0.03
输出轴的端面跳动（注3） mm 0.03
防护等级 IP20
注1 ：连续旋转运行时，请使用80rpm以下的速度。
注2 ： （　）内为带安装底座选择项的执行器重量。
注3 ：关于分度精度、重复精度、输出轴的跳动、输出轴端面跳动的解释，请参阅第52页“术语解释”。
注4 ：用作UL认证品时，上限温度为40°C。

（注）力矩负载（简易计算公式）

：力矩负载
：负载
：与输出轴中心的距离

：力矩负载
：负载
：与输出轴法兰面的距离

（图 ） （图 ）

 使用前请务必阅读第61～66页的使用注意事项。

●AX2006T ●AX2012T

●AX2018T

〔rpm〕

300

200

100

0
0 2 4 6 〔N·m〕
※该图表为三相AC200V时的特性。

连续运行
使用区域

间歇运行
使用区域

〔rpm〕

300

200

100

0
0 5 10 15 〔N·m〕
※该图表为三相AC200V时的特性。

连续运行
使用区域

间歇运行
使用区域

〔rpm〕

300

200

100

0
0 5 10 20 〔N·m〕15
※该图表为三相AC200V时的特性。

连续运行
使用区域

间歇运行
使用区域

速度、最大扭矩特性
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型号表示方法
AX2000T Series

F 接口规格

型号表示方法

C  安装底座 
注3

E   驱动器 
电源电压  
注1

B  驱动器种类

机种型号

A  大小 
（最大扭矩）

D  电缆长度  
注2

符号 内　容
A  大小（最大扭矩）
006 6 N·m
012 12 N·m
018 18 N·m

B  驱动器种类
TS 带TS型驱动器

C  安装底座
无符号 标准（无安装底座）

BS 带安装底座

E  驱动器电源电压
请参阅左侧的驱动器电源电压对应表。

 型号选定时的注意事项
注1 ： 驱动器请按照以下对应表进行选择。

驱动器电源电压对应表
驱动器

类型

机种

TS型驱动器
三相、单相

AC200V 
～AC230V

单相
AC100V 

～AC115V
AX2006T 无符号 J1
AX2012T 无符号 J1
AX2018T 无符号 J1

注2 ： 电缆为可动电缆。
关于电缆的外形尺寸，请参阅第48页。 
本体引出电缆不是可动电缆。

注3 ： C 如果选择了带安装底座“BS”选择项， 
则底面的定位销孔无法使用。

 表面处理为无电解镀镍处理。
注4 ： 定位销孔有时无表面处理。
注5 ： 本体表面处理为无电解镀镍处理。

●组件型号（执行器、驱动器、电缆）

※ 接单生产品不对应CE、UL/cUL及RoHS标准。请务必咨询本公司。

D  电缆长度
DM00 无电缆
DM02 2m
DM04 4m（标准长度）
DM06 6m
DM08 8m
DM10 10m
DM15 15m
DM20 20m

F  接口规格
U0 并行I/O（NPN规格）
U1 并行I/O（PNP规格） 
U2 CC-Link
U3 PROFIBUS-DP
U4 DeviceNet
U5 EtherCAT
U6 EtherNet/IP

D  电缆长度

（                                        ）注 ：电缆长度4m时为
“DM04”

F  接口规格

●执行器本体单体型号 ●驱动器单体型号 ●电缆单品型号
● AC200V～AC230V

● AC100V～AC115VA  尺寸

C  安装底座

● 马达电缆

● 编码器电缆

AX2 BS AX9000TS AX

AX

CBLM6

CBLR6AX9000TS J1

P3T S U0

U0

DM04

DM04

本体型号 选择项型号

AX2 018 TS BS SDM04 J1 U0P3
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AX2000T Series

●AX2006T

外形尺寸图

注意）
如果在使用时需要反复弯曲电缆，
请将执行器本体接插件附近的电缆护
套固定

旋转台安装用

（选择项底座内径）

（固定轴内径）

φ30.5
（固定轴内径）

P.C.D.60

φ80h8

φ30H8
43

.5
（φ

30H
8范
围）

4

19.5
28

φ90h7

电缆位置
马达安装底座用
接插件通孔推荐位置

22

35

P.C.D.100

固定部位

6-M5深10（等距排列）

安装底座（选择项）

95

95

φ5H7深8
4-φ7

φ110

11
5

11
0

3.
5

旋转部位

(5
)

φ150

φ40

12
.5

1
12

0

45
°

固定部位

4-M6深12（等距排列）

40.5×21

11
0

AX中心

主
体
引
出
电
缆
长

50
0m

m（
注
）并
非
可
动
电
缆

42

注意：电缆引出口的
最小弯曲范围
为50mm

固定部位

0.04 A

Ａ

50
Ｂ

30

φ6H7深8
注）带安装底座时不可使用

0.04 Ｂ

注意）
如果在使用时需要反复弯曲电缆，
请将执行器本体接插件附近的电缆护
套固定

旋转台安装用

（选择项底座内径）

（固定轴内径）

Ａ

Ｂ

φ30.5
（固定轴内径）

P.C.D.60

φ80h8

φ30H8

43
.5

（φ
30H

8范
围）

4

19.5
28

φ90h7

电缆位置马达安装底座用
接插件通孔推荐位置

22

35

P.C.D.100

固定部位

6-M5深10（等距排列）

安装底座（选择项）

95

95

50

30

φ5H7深8
4-φ7

φ110

95 90

3.
5

旋转部位

(5
)

φ150

φ40

12
.5

1
10

0

45
°

固定部位

4-M6深12（等距排列）

φ6H7深8
注）带安装底座时不可使用

40.5×21

11
0

 AX中心

本
体
引
出
电
缆
长

50
0m

m（
注
）并
非
可
动
电
缆

42

注意：电缆引出口的
最小弯曲范围
为 50mm

固定部位

0.04 A

0.04 Ｂ

●AX2012T

注1） 执行器原点位置可能与外形尺寸图存在差异。 
通过原点偏移功能，可以设置任意原点位置。
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外形尺寸图
AX2000T Series

外形尺寸图
●AX2018T

注1） 执行器原点位置可能与外形尺寸图存在差异。 
通过原点偏移功能，可以设置任意原点位置。

注意）
如果在使用时需要反复弯曲电缆，
请将执行器本体接插件附近的电缆
护套固定

旋转台安装用

（选择项底座内径）

（固定轴内径）

φ30.5

（固定轴内径）

P.C.D.60

φ80h8

φ30H8

43
.5

（φ
30

H8
范围
）

4

19.5

28

φ90h7

电缆位置
马达安装底座用
接插件通孔推荐位置

22

35

P.C.D.100

固定部位

6-M5深10（等距排列）

安装底座（选择项）

95

95

φ5H7深8
4-φ7

φ110

15
0

14
5

3.
5

旋转部位(5
)

φ150

φ40

12
.5

1
15

5

45
°

固定部位

4-M6深12（等距排列）

40.5×21

11
0

ＡＸ中心

本
体
引
出
电
缆
长

50
0m

m（
注
）并
非
可
动
电
缆

42

固定部位

注意 : 电缆引出口的最小
弯曲范围为50mm

0.04 A

Ａ

50

Ｂ

30

φ6H7深8
注）带安装底座时不可使用

0.04 Ｂ
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执行器规格

直驱马达

AX4000T Series
对应大惯性力矩的负载
驱动器、执行器和电缆的组合自由互换功能
中空直径大，电缆配线、配管方便，选择项丰富
●最大扭矩 ：9、22、45、75 N·m
●对应驱动器 ：TS型驱动器

项  目 AX4009T AX4022T AX4045T AX4075T
最大输出扭矩 N·m 9 22 45 75
连续输出扭矩 N·m 3 7 15 25
最快转速 rpm 240（注1） 140（注1）
允许轴向负载 N 800 3700 20000
允许力矩负载 N·m 40 60 80 200
输出轴惯性力矩 kg·m2 0.009 0.0206 0.0268 0.1490
允许负载惯性力矩 kg·m2 0.35（1.75）（注2） 0.60（3.00）（注2） 0.90（5.00）（注2） 5.00（25.00）（注2）
分度精度（注5） 秒 ±30
重复精度（注5） 秒 ±5
输出轴摩擦扭矩 N·m 0.8 3.5 10.0
分辨率 P/rev 540672
马达绝缘等级 F类
马达耐电压 AC1500V　1分钟
马达绝缘电阻 10MΩ以上　DC500V
使用环境温度 0～45°C（0～40°C ：注6）
使用环境湿度 20～85％RH　不得结露
保存环境温度 －20～80°C
保存环境湿度 20～90％RH　不得结露
环境 无腐蚀性气体、爆炸性气体、粉尘
重量 kg 5.5 12.3（14.6） 注3 15.0（17.3） 注3 36.0（41.0） 注3
带刹车时总重量 kg － 16.4（18.7） 注3 19.3（21.6） 注3 54.0（59.0） 注3
输出轴的跳动（注5） mm 0.03
输出轴的端面跳动（注5） mm 0.05
防护等级 IP20
注1 ：连续旋转运行时，请使用80rpm以下的速度。
注2 ：在（　）内的负载条件下使用时，请设定成参数72（积分增益倍率）＝0.3（参考值）。
注3 ：（　）内为带安装底座选择项的执行器重量。
注4 ： 将连续旋转运行与参数72（积分增益倍率）并用时，请务必咨询本公司。
注5 ： 关于分度精度、重复精度、输出轴的跳动、输出轴端面跳动的解释，请参阅第52页“术语解释”。
注6 ： 用作UL认证品时，上限温度为40°C。

电磁刹车规格（选择项）

 使用前请务必阅读第61～66页的使用注意事项。

对应机种
项  目 AX4022T・AX4045T AX4075T

种类 无背隙干式无励磁动作型
额定电压 V DC24V
电源容量 W 30 55
额定电流 A 1.25 2.30
静摩擦力矩 N·m 35 200
电枢释放时间（刹车开启） msec 50（参考值） 50（参考值）
电枢吸引时间（刹车关闭） msec 150（参考值） 250（参考值）
保持精度 类 45（参考值）
最大使用频率 次/分钟 60 40
注1 ： 输出轴旋转时，可能会发出电磁刹车的圆盘与固定部位摩擦的声音。同时，电磁刹车工作时将会产生冲击声。
注2 ： 刹车关闭后的移动中，需根据上述电枢吸引时间变更参数的延迟时间。
注3 ： 为无背隙式，但在旋转方向施加负载时仍难以保持固定位置。并非用于制动及保持精度。
注4 ： 通过将螺栓均匀拧入手动解锁用螺孔（3处），可手动解锁电磁刹车。
注5 ：  将轴穿过电磁刹车规格的空心孔时，请使用非磁性材料（SUS303等）。因磁化可能会对周边设备造成磁力影响。
详细注意事项请阅读技术资料及使用说明书。
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型号表示方法
AX4000T Series

A  尺寸 E  刹车

C  安装底座

型号表示方法

C  安装底座
注4、注6

E  刹车  
注6

B  驱动器种类

机种型号

A  大小 
（最大扭矩）

D  电缆长度  
注3

 型号选定时的注意事项
注1： 驱动器请按照以下对应表进行选择。

驱动器电源电压对应表
驱动器

类型

机种

TS型驱动器
三相、单相

AC200V 
～AC230V

单相
AC100V 

～AC115V
AX4009T 无符号 J1
AX4022T 无符号 J1
AX4045T 无符号 J1
AX4075T 无符号 注2

注2： 对于最大扭矩75N·m的机种，使用单相AC200V时，扭矩限制范围的计算与通
常情况不同。关于使用可否的判定，请务必咨询本公司。

注3： 电缆为可动电缆。
关于电缆的外形尺寸，请参阅第48页。
本体引出电缆不是可动电缆。

注4： C  如果选择了带安装底座“BS”选择项，则底面的定位销孔无法使用。
 表面处理为无电解镀镍处理。
注5： 定位销孔有时无表面处理。
注6： 选择电磁制动器时，请参照电磁制动器连接方法的注意事项（第65页）。 

关于选择项，请按照以下“选择项对应表”进行选择。
选择项对应表

AX4009T AX4022T AX4045T AX4075T
安装底座 （－BS）
刹车 （－EB）

注7： 本体表面处理为无电解镀镍处理。

F  驱动器电源 
电压  
注1

符号 内　容
A  大小（最大扭矩）
009 9 N·m
022 22 N·m
045 45 N·m
075 75 N·m

B  驱动器种类
TS 带TS型驱动器

C  安装底座
无符号 标准（无安装底座）

BS 带安装底座

F  驱动器电源电压
请参阅左侧的驱动器电源电压对应表。

E  刹车
无符号 标准（无电磁刹车）

EB 带负作用型电磁刹车

※ 接单生产品不对应CE、UL/cUL及RoHS标准。请务必咨询本公司。

●组件型号（执行器、驱动器、电缆）

D  电缆长度
DM00 无电缆
DM02 2m
DM04 4m（标准长度）
DM06 6m
DM08 8m
DM10 10m
DM15 15m
DM20 20m

G 接口规格

G  接口规格
U0 并行I/O（NPN规格）
U1 并行I/O（PNP规格） 
U2 CC-Link
U3 PROFIBUS-DP
U4 DeviceNet
U5 EtherCAT
U6 EtherNet/IP

本体型号 选择项型号

AX4 022 TS BS SDM04 EB U0J1 P3

D  电缆长度

（                                        ）注 ：电缆长度4m时为
“DM04”

G  接口规格

●执行器本体单体型号 ●驱动器单体型号 ●电缆单品型号
● AC200V～AC230V

● AC100V～AC115V

● 马达电缆

● 编码器电缆

AX4 BS AX9000TS AX

AX

CBLM6

CBLR6AX9000TS J1

P3T S U0

U0

DM04

DM04
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AX4000T Series

速度、最大扭矩特性
●AX4009T ●AX4022T

F

F

L

（注）力矩负载（简易计算公式）

M(N•m)=F(N)×L(m)
M ：力矩负载
F ：负载
L ：与输出轴中心的距离

M(N•m)=F(N)×(L+0.02)(m)
M ：力矩负载
F ：负载
L ：与输出轴法兰面的距离

（图a） （图b）

L

 使用前请务必阅读第61～66页的使用注意事项。

●AX4045T ●AX4075T

〔rpm〕
300

200

100

0
0 3 6 〔N·m〕9

※该图表为三相AC200V时的特性。

连续运行
使用区域

间歇运行
使用区域

〔rpm〕
300

200

100

0
0 5 10 〔N·m〕15 20 25

※该图表为三相AC200V时的特性。

连续运行
使用区域

间歇运行
使用区域

〔rpm〕
300

200

100

0
0 10 20 〔N·m〕30 40 50

※该图表为三相AC200V时的特性。

连续运行
使用区域

间歇运行
使用区域

〔rpm〕

100

50

0
0 20 40 〔N·m〕

150

60 80

※该图表为三相AC200V时的特性。

连续运行
使用区域

间歇运行
使用区域
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AX4000T Series

外形尺寸图
● AX4009T

注意）
如果在使用时需要反复弯曲
电缆，请将执行器本体接插
件附近的电缆护套固定

40
.5

×t
21

11035 50

（注）电缆引出口的
最小弯曲范围为50mm

注）由于抗干扰能力将会下降，请勿拆卸。

146±0.03

12
0±

0.
03

2-φ6H7

4-φ7
φ5H7深7

本体引出电缆　长400mm
（注）并非可动电缆

6.
5

(5
)

18
4550

10

φ170

φ42

φ42.5

30

φ
19

.5

850.06

14
0

16
0

160

140

φ150h7
φ168

Ａ

Ａ

（定位销孔尺寸）

（
定
位
销
孔
尺
寸
）

6-M5深10（等距排列）
旋转台安装用

固定部位

旋转部位（含中空部位）

80

P.C.D.160

注1） 执行器原点位置可能与外形尺寸图存在差异。 
通过原点偏移功能，可以设置任意原点位置。
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外形尺寸图
AX4000T Series

外形尺寸图
● AX4022T ● AX4022T-EB

带电磁刹车
其他选择项请参阅左图。

注意）
如果在使用时需要反复弯曲电缆，
请将执行器本体接插件附近的电缆
护套固定

P.C.D. 122

37.5°

φ6H7深8
注）带安装底座时不可使用

11
5

(1
1)

80
4-M6深12（等距排列）

（螺丝有效长度9）
　　用于安装旋转台

P.C.D.160

C10 150

200

4-M6深12（等距排列）
　（螺丝有效长度9）
　  用于安装旋转台

4-M6深12（等距排列）
用于安装选择项电磁刹车

安装底座（选择项）

45
°

φ6H7深8

0.06 A

P.C.D.160

20
0

15
0

P.C.D.54

80

4-φ7

5
(9

.5
)

95

28
.5

10
9.

5 63
32

旋转部位
（含中空部位）

φ170

φ100h7

φ45
Ａ

φ180±2

φ140h7

65

φ44

12

B

旋转部位
（含中空部位）

11
9.

5
5

(9
.5

)
95

28
.5

45
.2 10

63
32

φ170
φ100h7

φ70
φ25

φ180±2

φ140h7

电磁刹车
（附带保护元件）

88

45°

4-M6深12（等距排列）
P.C.D. 160

P.C.D.125

3-M6深12（等距排列）
用于安装选择项电磁刹车

0.06 B

4-M6深12（等距排列）
P.C.D. 160

电磁刹车引线
自引出口3005°

3-M5（等距排列）
用于手动解锁电磁刹车

45°

引线　建议尺寸值

5°

φ140

R8

电
缆

弯
曲

范
围

13
5

27.325.6 27.325.6

φ6H7深8　注1）

φ6H7深8　注1）
注）带安装底座时不可使用

注1） 执行器原点位置可能与外形尺寸图存在差异。 
通过原点偏移功能，可以设置任意原点位置。 
电磁刹车的安装时的定位销孔位置与AX4022T通用。
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AX4000T Series

外形尺寸图
● AX4045T ●  AX4045T-EB 

带电磁刹车 
其他选择项请参阅左图。

注意）
如果在使用时需要反复弯曲电缆，
请将执行器本体接插件附近的电缆
护套固定

37.5°P.C.D. 122

引线　建议尺寸值

4-M6深12（等距排列）
（螺丝有效长度9）
　用于安装旋转台

4-M6深12（等距排列）
P.C.D. 160

φ180±2

φ140h7

P.C.D.160

(9
.5

)

28
.5

4-M6深12（等距排列）
（螺丝有效长度9）
用于安装旋转台

4-M6深12（等距排列）
P.C.D. 160

φ180±2

φ140h7

P.C.D.160

(9
.5

)

28
.5

电磁刹车引线
自引出口3005°

3-M5（等距排列）
用于手动解锁电磁刹车

45°

5°

φ
140

R8

45
.2 10

电磁刹车
（附带保护元件）

C10

20
0

15
0

φ6H7深8

4-M6深12（等距排列）
用于安装选择项电磁刹车

P.C.D.54
45

°

150

200

φ6H7深8
注）带安装底座时不可使用

3-M6深12（等距排列）
用于安装选择项电磁刹车

P.C.D.125

旋转部位
（含中空部位）

φ170
φ100h7

13
9.

5

5

φ70

11
5

φ25

11
5

5

φ100h7

φ170

旋转部位
（含中空部位）

12
9.

5

φ45

φ44

65
12

88

4-φ7

安装底座（选择项）

83 83

32 32

(1
1)45°

11
5

0.06 A

Ａ

B

0.06 B

80
80

电
缆
弯
曲
范
围

13
5

27.325.6 27.325.6

φ6H7深8

φ6H7深8　注1）
注）带安装底座时不可使用

　注1）

注1） 执行器原点位置可能与外形尺寸图存在差异。通过原点偏移功能，可以设置任意原点位置。 
电磁刹车的安装时的定位销孔位置与AX4045T通用。
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外形尺寸图
AX4000T Series

外形尺寸图
● AX4075T ●  AX4075T-EB 

带电磁刹车 
其他选择项请参阅左图。

注意）
如果在使用时需要反复弯曲电缆，
请将执行器本体接插件附近的电缆
护套固定

10°

P.C.D. 181

P.C.D. 255

旋转部位
（含中空部位）

φ280±3(1
2.

5)

φ270
φ160h7

φ220h7

36
.5

12
.5

12
0

4-M10深20（等距排列）

6-M8深16（等距排列）
用于安装旋转台

P.C.D. 255

旋转部位
（含中空部位）

φ280±3

(1
2.

5)

φ270
φ160h7

φ220h7

36
.5

电磁刹车引线
自引出口300

12
.5

12
0

3-M8（等距排列）
用于手动解锁电磁刹车

4-M10深20（等距排列）

P.C.D. 260

φ118
φ58

15
8

电磁刹车
（附带保护元件）29

81
.5

6-M8深16（等距排列）
用于安装旋转台

24
0

28
0

240
280

P.C.D.100

φ8H7深10

φ85

C15

4-φ12

安装底座（选择项）

14
5

P.C.D.260

φ10H7深12
注）带安装底座时不可使用

3-M8深16（等距排列）
用于安装选择项电磁刹车

45°
88

15

P.C.D.190

79 79

4-M8深16（等距排列）
用于安装选择项电磁刹车

41 41

45°

10°

16
3.

5
(1

1)

0.06 A

127.5

Ａ

B

13
0

0.06 B

电
缆
弯
曲
范
围

13
5

27.325.6 27.325.6

φ10H7深12　注1）
注）带安装底座时不可使用

φ8H7深10　注1）

注1） 执行器原点位置可能与外形尺寸图存在差异。通过原点偏移功能，可以设置任意原点位置。 
电磁刹车的安装时的定位销孔位置与AX4075T通用。
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执行器规格

直驱马达

AX4000T Series
对应大惯性力矩的负载
驱动器、执行器和电缆的组合自由互换功能
中空直径大，电缆配线、配管方便，选择项丰富
●最大扭矩 ：150、300、500、1000 N·m
●对应驱动器 ：TH型驱动器

项  目 AX4150T AX4300T AX4500T AX410WT

最大输出扭矩 N·m 150 300 500 1000
连续输出扭矩 N·m 50 100 160 330
最快转速 rpm 100（注1） 70 30
允许轴向负载 N 20000
允许力矩负载 N·m 300 400 500 400
输出轴惯性力矩 kg·m2 0.2120 0.3260 0.7210 2.7200
允许负载惯性力矩 kg·m2 75.00（注2） 180.00（注2） 300.00（注2） 600.00（注2）
分度精度（注4） 秒 ±30
重复精度（注4） 秒 ±5
输出轴摩擦扭矩 N·m 10.0 15.0 20.0
分辨率 P/rev 540672
马达绝缘等级 F类
马达耐电压 AC1500V　1分钟
马达绝缘电阻 10MΩ以上　DC500V
使用环境温度 0～45°C（0～40°C ：注5）
使用环境湿度 20～85％RH　不得结露
保存环境温度 －20～80°C
保存环境湿度 20～90％RH　不得结露
环境 无腐蚀性气体、爆炸性气体、粉尘
重量 kg 44.0（49.0） 注3 66.0（74.0） 注3 115.0（123.0） 注3 198.0（217.0） 注3
带刹车时总重量 kg 63.0（68.0） 注3 86.0（94.0） 注3 － －
输出轴的跳动（注4） mm 0.03
输出轴的端面跳动（注4） mm 0.05 0.08
防护等级 IP20
注1 ： 连续旋转运行时，请使用80rpm以下的速度。
注2 ： 出厂设定为对应大惯性力矩。
注3 ： （　）内为带安装底座选择项的执行器重量。
注4 ： 关于分度精度、重复精度、输出轴的跳动、输出轴端面跳动的解释，请参阅第52页“术语解释”。
注5 ： 用作UL认证品时，上限温度为40°C。

电磁刹车规格（选择项）

 使用前请务必阅读第61～66页的使用注意事项。

对应机种
项  目 AX4150T・AX4300T

种类 无背隙干式无励磁动作型
额定电压 V DC24V
电源容量 W 55
额定电流 A 2.30
静摩擦力矩 N·m 200
电枢释放时间（刹车开启） msec 50（参考值）
电枢吸引时间（刹车关闭） msec 250（参考值）
保持精度 类 45（参考值）
最大使用频率 次/分钟 40
注1 ： 输出轴旋转时，可能会发出电磁刹车的圆盘与固定部位摩擦的声音。同时，电磁刹车工作时将会产生冲击声。
注2 ： 刹车关闭后的移动中，需根据上述电枢吸引时间变更参数的延迟时间。
注3 ： 为无背隙式，但在旋转方向施加负载时仍难以保持固定位置。并非用于制动及保持精度。
注4 ： 通过将螺栓均匀拧入手动解锁用螺孔（3处），可手动解锁电磁刹车。
注5 ：  将轴穿过电磁刹车规格的空心孔时，请使用非磁性材料（SUS303等）。因磁化可能会对周边设备造成磁力影响。
详细注意事项请阅读技术资料及使用说明书。
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型号表示方法
AX4000T Series

E  刹车

型号表示方法

C  安装底座 
注4

E  刹车  
注5

B  驱动器种类

机种型号

A  大小 
（最大扭矩）

D  电缆长度  
注3

 型号选定时的注意事项
注1 ： 驱动器请按照以下对应表进行选择。

驱动器电源电压对应表
驱动器

类型
机种

TH型驱动器
三相、单相

AC200V～AC230V
AX4150T 无符号 注2
AX4300T 无符号 注2
AX4500T 无符号 注2
AX410WT 无符号 注2

符号 内 　容
A  大小（最大扭矩）
150 150 N·m
300 300 N·m
500 500 N·m
10W 1000 N·m

B  驱动器种类
TH 带TH型驱动器

C  安装底座
无符号 标准（无安装底座）

BS 带安装底座

E  刹车
无符号 标准（无电磁刹车）

EB 带负作用型电磁刹车

注2 ： 使用单相AC200V时，扭矩限制范围的计算与通常情况不同。关于使用可否的判
定，请务必咨询本公司。

注3 ： 电缆为可动电缆。
关于电缆的外形尺寸，请参阅第48页。

注4 ： C  如果选择了带安装底座“BS”选择项，则底面的定位销孔
 无法使用。表面处理为无电解镀镍处理。
注5 ： 选择电磁刹车时，请参照电磁刹车连接方法的注意事项（第65页）。 

关于选择项，请按照以下“选择项对应表”进行选择。
选择项对应表

AX4150T AX4300T AX4500T AX410WT
电磁刹车 （－EB）

注6 ： 定位销孔有时无表面处理。
注7 ： 本体表面处理为无电解镀镍处理。

●组件型号（执行器、驱动器、电缆）

※ 接单生产品不对应CE、UL/cUL及RoHS标准。请务必咨询本公司。

D  电缆长度
DM00 无电缆
DM02 2m
DM04 4m（标准长度）
DM06 6m
DM08 8m
DM10 10m
DM15 15m
DM20 20m

F 接口规格

F  接口规格
U0 并行I/O（NPN规格）
U1 并行I/O（PNP规格） 
U2 CC-Link
U3 PROFIBUS-DP
U4 DeviceNet
U5 EtherCAT
U6 EtherNet/IP

本体型号 选择项型号

AX4 300 TH BS SDM04 EB U0P3

D  电缆长度

（                                        ）注 ：电缆长度4m时为
“DM04”

F  接口规格

●执行器本体单体型号 ●驱动器单体型号 ●电缆单品型号
● AC200V～AC230V

A  尺寸

C  安装底座

● 马达电缆

● 编码器电缆

AX4 BS AX9000TH AX

AX

CBLM6

CBLR6

P3T S U0 DM04

DM04
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AX4000T Series

速度、最大扭矩特性
●AX4150T ●AX4300T

●AX4500T

〔rpm〕

100

50

0
0 50 100 〔N·m〕150

※该图表为三相AC200V时的特性。

连续运行
使用区域

间歇运行
使用区域

〔rpm〕

100

50

0
0 100 200 〔N·m〕300

※该图表为三相AC200V时的特性。

连续运行
使用区域

间歇运行
使用区域

〔rpm〕

60

30

0
0 200 400 〔N·m〕600

※该图表为三相AC200V时的特性。

连续运行
使用区域

间歇运行
使用区域

 使用前请务必阅读第61～66页的使用注意事项。

● AX410WT

F

F

L

M(N •m)=F(N)×L(m)
M ：力矩负载
F ：负载
L ：与输出轴中心的距离

M(N •m)=F(N)×(L+0.02)(m)
M ：力矩负载
F ：负载
L ：与输出轴法兰面的距离

（图a） （图b）

L

（注）力矩负载（简易计算公式）

〔rpm〕

20

10

0
0 300 600 〔N·m〕

30

900 1200

※该图表为三相AC200V时的特性。

连续运行
使用区域

间歇运行
使用区域
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AX4000T Series

外形尺寸图
● AX4150T ● AX4150T-EB

带电磁刹车
其他选择项请参阅左图。

注意）
如果在使用时需要反复弯曲电缆，
请将执行器本体接插件附近的电缆
护套固定

0.06 A

0.06 B

Ａ

Ｂ

P.C.D.255

　旋转部位
（含中空部位）

φ280±3(1
2.

5)

φ270
φ160h7

φ220h7

36
.5

12
.5

4-M10深20（等距排列）

6-M8深16（等距排列）
用于安装旋转台

P.C.D.255

旋转部位
（含中空部位）

φ280±3

(1
2.

5)

φ270
φ160h7

φ220h7

36
.5

电磁刹车引线
自引出口300

3-M8（等距排列）
用于手动解锁电磁刹车 

4-M10深20（等距排列）

P.C.D.260

φ118
φ58

电磁刹车
（附带保护元件）29

81
.5

6-M8深16（等距排列）
用于安装旋转台

24
0

28
0

240
280

P.C.D.100

φ8H7深10
127.5

φ85

C15

4-φ12

安装底座（选择项）

P.C.D.260

13
0

φ10H7深12
注）带安装底座时不可使用

3-M8深16（等距排列）
用于安装选择项电磁刹车

15

P.C.D.190

4-M8深16（等距排列）
用于安装选择项电磁刹车

41 41

10
4

14
5

10
4

14
5

12
.5

18
3

16
8

6.5
116

26

(1
1)

17
0

13
5

电
缆
弯
曲
范
围

45°

45°

φ8H7深10　注1）

φ10H7深12　注�）
注）带安装底座时不可使用

P.C.D.181

10°
10°

注1） 执行器原点位置可能与外形尺寸图存在差异。通过原点偏移功能，可以设置任意原点位置。 
电磁刹车的安装时的定位销孔位置与AX4150T通用。
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外形尺寸图
AX4000T Series

外形尺寸图
● AX4300T ● AX4300T-EB

带电磁刹车
其他选择项请参阅左图。

注意）
如果在使用时需要反复弯曲电缆，
请将执行器本体接插件附近的电缆
护套固定

0.06 A

0.06 B

Ａ

Ｂ

（
15

.5
）

36
.5

23
1

20
0

φ220h72-M4
保护接地端子

φ160h7

φ85

φ272

15
.5

φ288±3

旋转部位
（含中空部位）

P.C.D.265

6-M12深24（等距排列）

13
0

φ10H7深12

6-M10深20（等距排列）
用于安装旋转台

29
5

P.C.D.255

250

4－φ14

安装底座
（选择项）

C15

295

25
0

φ10H7深12
注）带安装底座时不可使用

20

P.C.D.100

4-M8深16（等距排列）
用于安装选择项电磁刹车

3-M8深16（等距排列）
用于安装选择项电磁刹车

15
9

41

116

（
15

.5
）

36
.5

20
0

φ220h7

φ160h7
φ272

φ288±3

旋转部位
（含中空部位）

P.C.D.265

6-M12深24（等距排列）

6-M10深20（等距排列）
用于安装旋转台

P.C.D.255

41
15

9

φ118
φ58

29

81
.5

26 6.5

(1
1)

16
8

13
5

电
缆
弯
曲
范
围

电磁刹车引线
自引出口300

10°

24
4

15
.5

30°

30°
45°

127.5

P.C.D.  190

3-M8（等距排列）
用于手动解锁电磁刹车 

2-M4
保护接地端子

φ10H7深12　注�）
注）带安装底座时不可使用

10°

P.C.D.181

电磁刹车
（附带保护元件）

φ10H7深12　注�）

注1） 执行器原点位置可能与外形尺寸图存在差异。通过原点偏移功能，可以设置任意原点位置。 
电磁刹车的安装时的定位销孔位置与AX4300T通用。
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AX4000T Series

外形尺寸图
● AX4500T

注意）
如果在使用时需要反复弯曲电缆，
请将执行器本体接插件附近的电缆
护套固定

0.06 A

0.06 B

Ａ

Ｂ
φ300±3

P.C.D.255

15
.5

φ282
φ160h7

33
5

（
15

.5
）

P.C.D. 265

φ10H7深12

φ85

φ220h7

2-M4
保护接地端子

6-M12深24（等距排列）

36
6

36
.5 固定部位

旋转部位（含中空部位）

6-M10深20（等距排列）
用于安装旋转台

127.5

25
0

250

安装底座
（选择项）

29
5

C15

295

4－φ14

20
13

0

φ10H7深12
注）带安装底座时不可使用

41
29

4

6.5
116

26

(1
1)

30°

17
4

13
5

电
缆
弯
曲
范
围

注1） 执行器原点位置可能与外形尺寸图存在差异。 
通过原点偏移功能，可以设置任意原点位置。
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外形尺寸图
AX4000T Series

外形尺寸图
● AX410WT

（吊装用）

安装了选择项安装底座时不可使用

4-φ18

4-M12（安装底座单体吊装）

用于安装旋转台
8-M10深20（等距排列）

安装底座（选择项）

440
380

P.C
.D.

　39
0

φ10H7深12

11
.2

5°A0.06

4-M12深24（等距排列）

195

A

φ420
φ160h7
φ85

电
缆
弯
曲
范
围

13
5

固定部位

25

B

(1
1)

24
3

φ350h7

2-M4
保护接地端子

φ435±4

6.526

30°

116

20
0

6-M12深25（等距排列）
架台安装用P.C.D.400

φ10H7深12
B

(2
0)

（含中空部位）
旋转部位

32
0

38
0

44
0

27
5

24
0

15

36
.544

0.06

P.C.D.101

C15

注意）
如果在使用时需要反复弯曲电缆，
请将执行器本体接插件附近的电缆
护套固定

注1） 执行器原点位置可能与外形尺寸图存在差异。 
通过原点偏移功能，可以设置任意原点位置。
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直驱马达（AX1000T、AX2000T、AX4000T系列适用）

TS、TH型驱动器

一般规格 性能规格
项　目 内容

控制轴数 1轴、540,672脉冲/1圈
角度设定单位 °（度）、脉冲、分度数
角度最小设定单位 0.001°、1脉冲
速度设定单位 秒、rpm
速度设定范围 0.01～100秒/0.11～300rpm（注1）
均等分度数 1～255
最大指令值 7位数值输入　±9,999,999
定时器 0.01秒～99.99秒
程序语言 NC语言

编程方法 使用对话终端、计算机等通过	
RS232C端口设定数据。

运行模式 自动、MDI、微动、单模块、	
伺服断电、脉冲串输入模式

坐标 绝对、增量

加速度曲线
＜5种＞

变形正弦（MS）、变形等速（MC・MC2）、	
变形梯形（MT）、Trapecloid（TR）

状态显示
LED显示

CHARGE：主电源
POWER：控制电源

动作显示 7段LED显示（2位数）
通讯接口 RS-232C标准
输入输出信号 请参阅各接口规格页。
程序容量 约6000字符（256条）
电子过热保护 执行器的过热保护
注1）	 最快因所连接的执行器而异。

断路器容量
TS型驱动器

执行器型号 驱动器型号 冲击电流（A） 断路器容量
单相100V 单相、三相200V 额定电流（A）

AX2006T

AX9000TS
16（注1）

56（注1） 10
AX1022T、AX2012T、AX2018T
AX4009T、AX4022T
AX1045T、AX4045T
AX1075T、AX4075T ―
注1）冲击电流值为AC115V及AC230V的代表值。

TH型驱动器

执行器型号 驱动器型号 冲击电流（A） 断路器容量
三相200V 额定电流（A）

AX1150T、AX4150T

AX9000TH 56（注1） 20
AX1210T、AX4300T
AX4500T
AX410WT
注1）冲击电流值为AC230V的代表值。

接口规格 ：  并行I/O（NPN）、并行I/O（PNP） 
CC-Link、PROFIBUS-DP、DeviceNet 
EtherCAT、EtherNet/IP

主要特点
●	将主电源与控制电源分离
●	配线方法从端子台变为接插件
●	小型、轻量（采用树脂本体）
●	 	7段LED	2位数显示
●	对应编码器输出（仅限并行I/O）
●	对应串行通讯的选择项
●	位置信息、报警状态等的监控功能
　	（U2、U3、U4、U5、U6仅选择项）

	 　　接口规格	
U0	：	并行I/O（NPN）	
U1	：	并行I/O（PNP）		
U2	：	CC-Link	
U3	：	PROFIBUS-DP	
U4	：	DeviceNet	
U5	：	EtherCAT	
U6	：	EtherNet/IP

●	AC200V～AC230V

●	AC100V～AC115V

型号表示方法

项　目
机种

TS型驱动器 
AX9000TS

TH型驱动器 
AX9000TH

电源电压
主电源 三相、单相　AC200V±10%～AC230V±10%（注1）

AC100V±10%～AC115V±10%（J1选择项）（注2）（注3）

控制电源 AC200V±10%～AC230V±10%
AC100V±10%～AC115V±10%（J1选择项）（注2）（注3）

电源频率 50/60	Hz

额定输入电流 AC200V ：	1.8A	
AC100V ：	2.4A AC200V ：	5.0A

额定输出电流 1.9A 5.0A
结构 驱动器、控制器　一体型（开放型）
使用环境温度 0～50℃
使用环境湿度 20～90％RH（不得结露）
保存环境温度 －20～65℃
保存环境湿度 20～90％RH（不得结露）
环境 无腐蚀性气体、粉尘

抗干扰 1000V（P－P）、脉宽1μsec、上升沿1nsec	
脉冲干扰试验、感应干扰（结合容量）

耐跳动 4.9m/s2
重量 约1.6kg 约2.1kg
防护等级 IP2X	（CN4、CN5除外）
注1）	 	对于最大扭矩75N・m以上的机种，使用单相AC200V时，扭矩限制范围的计

算与通常情况不同。关于使用可否的判定，请务必咨询本公司。
注2）	 	使用电源电压AC100V～115V规格（-J1选择项）时，如果误接AC200V～230V，

则会导致驱动器内部电路损坏。
注3）	 最大扭矩75N・m以上的机种无法选择“-J1”。
注4）	 	在执行器旋转过程中切断了主电源时，可能会因惯性而继续运行。
注5）	 切断主电源后，驱动器的残余电压可能会使马达转动。

AX9000TS
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TS·TH type driver

CN3输入输出电路规格

输入输出电路规格
内容 1电路电流

（mA）
最大点数
（电路）

最大电流
（mA）

最大消耗电流
（mA）

输入电路 4 14 56
1106输出电路 50 18 900

刹车输出（BK+,BK-） 75 2 150
※输出电路的最大同时输出点数为，18点中的14点。

CN3输出信号
引脚编号 信号名称 逻辑
33 M代码输出（0Bit） 正
34 M代码输出（1Bit） 正
35 M代码输出（2Bit） 正
36 M代码输出（3Bit） 正
37 M代码输出（4Bit） 正
38 M代码输出（5Bit） 正
39 M代码输出（6Bit） 正
40 M代码输出（7Bit） 正
41 到达位置输出 正
42 定位完成输出 正
43 启动输入等待输出 正
44 报警输出1 负
45 报警输出2 负
46 分度途中输出1/原点位置输出 正
47 分度途中输出2/伺服状态输出 正
48 准备输出 正
49 分度位置选通输出 正
50 M代码选通输出 正

CN3输入信号
引脚编号 信号名称 逻辑 判断
1～2 外部电源输入　＋24V±10%
3～4 外部电源输入　GND
5 程序编号选择输入（0Bit） 正 等级
6 程序编号选择输入（1Bit） 正 等级
7 程序编号选择输入（2Bit） 正 等级
8 程序编号选择输入（3Bit） 正 等级

9 程序编号设置输入第2位/	
程序编号选择输入（4Bit） 正 边沿

等级

10 程序编号设置输入第1位/	
程序编号选择输入（5Bit） 正 边沿

等级
11 复位输入 正 边沿
12 原点复位指令输入 正 边沿
13 启动输入 正 边沿

14 伺服上电输入/	
程序停止输入 正 等级

边沿
15 准备复位/连续旋转停止输入 正 边沿
16 响应输入/位置偏差计数器复位输入 正 边沿
17 紧急停止输入 负 等级
18 刹车解除输入 正 等级

CN3脉冲串输入信号
引脚编号 信号名称
19 　PULSE/UP/	A相
20 －PULSE/－UP/－A相
21 　DIR/	DOWN/	B相
22 －DIR/－DOWN/－B相

CN3编码器输出信号（增量）
引脚编号 信号名称
23 　A相（线路驱动器输出）
24 －A相（线路驱动器输出）
25 　B相（线路驱动器输出）
26 －B相（线路驱动器输出）
27 　Z相（线路驱动器输出）
28 －Z相（线路驱动器输出）

输入电路

输出电路
 1,2针　＋24V±10%

33～50针

负载

3,4针

1,2针　＋24V±10%

 5～18针

19,21针

20,22针

额定电压5V±10%
最大输入频率
线路驱动器　1Mpps
集电极开路　250Kpps

240Ω

510Ω

额定电压24V±10%
额定电流50mA（MAX）

额定电压24V±10%
额定电流4mA（DC24V时）

脉冲串输入电路

23,25,27针

24,26,28针

输出形式：线路驱动器
使用线路驱动器：DS26C31

编码器输出电路

并行I/O（NPN）
NPN

※		接单生产品不对应CE、UL/cUL及RoHS标准。

	使用前请务必阅读第61～66页的使用注意事项。
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TS·TH type driver

CN3输入输出电路规格

输入输出电路规格
内容 1电路电流

（mA）
最大点数
（电路）

最大电流
（mA）

最大消耗电流
（mA）

输入电路 4 14 56
1106输出电路 50 18 900

刹车输出（BK＋,BK－） 75 2 150
※输出电路的最大同时输出点数为，18点中的14点。

CN3输出信号
引脚编号 信号名称 逻辑
33 M代码输出（0Bit） 正
34 M代码输出（1Bit） 正
35 M代码输出（2Bit） 正
36 M代码输出（3Bit） 正
37 M代码输出（4Bit） 正
38 M代码输出（5Bit） 正
39 M代码输出（6Bit） 正
40 M代码输出（7Bit） 正
41 到达位置输出 正
42 定位完成输出 正
43 启动输入等待输出 正
44 报警输出1 负
45 报警输出2 负
46 分度途中输出1/原点位置输出 正
47 分度途中输出2/伺服状态输出 正
48 准备输出 正
49 分度位置选通输出 正
50 M代码选通输出 正

CN3输入信号
引脚编号 信号名称 逻辑 判断
1～2 外部电源输入　GND（注1）
3～4 外部电源输入　＋24V±10%（注1）
5 程序编号选择输入（0Bit） 正 等级
6 程序编号选择输入（1Bit） 正 等级
7 程序编号选择输入（2Bit） 正 等级
8 程序编号选择输入（3Bit） 正 等级

9 程序编号设置输入第2位/	
程序编号选择输入（4Bit） 正 边沿

等级

10 程序编号设置输入第1位/	
程序编号选择输入（5Bit） 正 边沿

等级
11 复位输入 正 边沿
12 原点复位指令输入 正 边沿
13 启动输入 正 边沿

14 伺服上电输入/	
程序停止输入 正 等级

边沿
15 准备复位/连续旋转停止输入 正 边沿
16 响应输入/位置偏差计数器复位输入 正 边沿
17 紧急停止输入 负 等级
18 刹车解除输入 正 等级

CN3脉冲串输入信号
引脚编号 信号名称
19 　PULSE/UP/	A相
20 －PULSE/－UP/－A相
21 　DIR/	DOWN/	B相
22 －DIR/－DOWN/－B相

CN3编码器输出信号（增量）
引脚编号 信号名称
23 　A相（线路驱动器输出）
24 －A相（线路驱动器输出）
25 　B相（线路驱动器输出）
26 －B相（线路驱动器输出）
27 　Z相（线路驱动器输出）
28 －Z相（线路驱动器输出）

输入电路

输出电路
1,2ピン　＋24V±10%

33～50ピン

負荷

3,4ピン

5～18针　＋24V±10%
19,21针

20,22针

额定电压5V±10%
最大输入频率
线路驱动器　1Mpps
集电极开路　250Kpps

240Ω

510Ω

额定电压24V±10%
额定电流4mA（DC24V时）

脉冲串输入电路

23,25,27针

24,26,28针

输出形式:线路驱动器
使用线路驱动器:DS26C31

编码器输出电路
3,4针　＋24V±10%

负载

33～50针

1,2针

1,2针
定格電圧24V±10%
定格電流50mA（MAX）

并行I/O（PNP）

※		接单生产品不对应CE、UL/cUL及RoHS标准。

注1）	与AX9000GS/AX9000GH的PNP规格的配线存在差异。
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TS·TH type driver

输入输出信号通讯规格
CC-Link

使用注意事项

CC-LinkC-Link

项      目 规　　格
电源 通过伺服放大器供电（DC5V）
CC-Link版本 Ver1.10
占有站数（站型） 2站（远程设备站）
远程输入点数 64点（包括不可使用）
远程输出点数 64点（包括不可使用）
远程寄存器输入输出 输入	8字/输出	8字

通信速度 10M/5M/2.5M/625k/156kbps	
（根据参数设定选择）

连接电缆 CC-Link	Ver1.10对应电缆	
（带屏蔽3芯电缆）

传输格式 符合HDLC
远程站号 1～63（通过参数设定）

连接台数 仅远程设备站	
最大32台/占有2站

监控功能

1圈内当前位置（度、脉冲）、	
位置偏差量、程序编号、	
电子过热保护、转速、	
点表编号、扭矩负荷率、	
加速度、报警、参数、	
运行模式

元件No. 信号名称 逻
辑

RXn0 M代码输出（Bit	0） 正
RXn1 M代码输出（Bit	1） 正
RXn2 M代码输出（Bit	2） 正
RXn3 M代码输出（Bit	3） 正
RXn4 M代码输出（Bit	4） 正
RXn5 M代码输出（Bit	5） 正
RXn6 M代码输出（Bit	6） 正
RXn7 M代码输出（Bit	7） 正
RXn8 就位输出 正
RXn9 定位完成输出 正
RXnA 启动输入等待输出 正
RXnB 报警输出1 负
RXnC 报警输出2 负

RXnD 分度途中输出1/	
原点位置输出 正

RXnE 分度途中输出2/	
伺服状态输出 正

RXnF 就绪输出 正
RX（＋1）0 分度位置选通输出 正
RX（n＋1）1 M代码选通输出 正

RX（n＋1）2	
～	

RX（n＋1）F
不可使用

RX（n＋2）0 监控中 正
RX（n＋2）1 命令代码执行完成 正

RX（n＋2）2	
～	

RX（n＋2）F
不可使用

RX（n＋3）0	
～	

RX（n＋3）A
不可使用

RX（n＋3）B 远程就绪 正

RX（n＋3）C	
～	

RX（n＋3）F
不可使用

AX（Output）　→　PLC

EMG+ 

外部电源DC24V
（客户自备）

额定电压24V±10%、额定电流5mA以下

※ 

※外部供电电源的
极性相反也可连接。

EMG－ 
+24V

元件No. 信号名称 逻
辑 判断

RYn0 程序编号选择输入（Bit	0） 正 电平
RYn1 程序编号选择输入（Bit	1） 正 电平
RYn2 程序编号选择输入（Bit	2） 正 电平
RYn3 程序编号选择输入（Bit	3） 正 电平

RYn4 程序编号设定输入第2位/
程序编号选择输入（Bit	4） 正 边沿

电平

RYn5 程序编号设定输入第1位/
程序编号选择输入（Bit	5） 正 边沿

电平
RYn6 复位输入 正 边沿
RYn7 原点复位指令输入 正 边沿
RYn8 启动输入 正 边沿

RYn9 伺服ON输入/	
程序停止输入 正 电平	

边沿

RYnA 就绪复位输入/	
连续旋转停止输入 正 边沿

RYnB 响应输入/	
位置偏差计数清除输入 正 边沿

RYnC 紧急停止输入 负 电平
RYnD 制动解除输入 正 电平
RYnE 微动动作输入（CW方向） 正 边沿
RYnF 微动动作输入（CCW方向） 正 边沿

RY（n＋1）0 不可使用/	移动单位选择输入（Bit	0） 正 电平

RY（n＋1）1 不可使用/	移动单位选择输入（Bit	1） 正 电平

RY（n＋1）2 不可使用/	移动速度单位选择输入 正 电平

RY（n＋1）3 表运行、数据输入运行	切换输入 正 电平

RY（n＋1）4	
～	

RY（n＋1）F
不可使用

RY（n＋2）0 监控输出执行请求 正 电平
RY（n＋2）1 命令代码执行请求 正 边沿
RY（n＋2）2	
～	

RY（n＋2）F
不可使用

RY（n＋3）0	
～	

RY（n＋3）F
不可使用

PLC　→　AX（Input）

※n的值取决于站号设定

■	通信电缆与动力电缆（马达电缆、电源电缆等）请保持足够距离。
■		通信电缆与动力电缆一旦接近或捆扎，会因干扰造成通信不稳定，导致通信错误、通信重试。
■	通信电缆铺设的详细内容，请参考CC-Link铺设手册等。

TB3　输入回路规格（紧急停止）
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PROFIBUS-DP

通信规格
项      目 规　　格

通信协议 符合PROFIBUS	DP-V0
输入输出数据 输入	8字节/输出	8字节

通信速度

12M/6M/3M/1.5M/500k	
/187.5k/93.75k/45.45k	
/19.2k/9.6kbps	
（自动波特率功能）

连接电缆 PROFIBUS对应电缆	
（带屏蔽2线式双绞线电缆）

节点地址 2～125（通过参数设定）

连接台数 无中继器：	各段最大32站
有中继器：	各段最大126站

监视功能

1圈内当前位置（度、脉冲）、	
位置偏差量、程序编号、	
电子过热保护、转速、	
点表编号、扭矩负荷率、	
加速度、报警、参数、	
运行模式

字节No. 信号名称 逻
辑 判断

0.0 程序编号选择输入（Bit	0） 正 电平
0.1 程序编号选择输入（Bit	1） 正 电平
0.2 程序编号选择输入（Bit	2） 正 电平
0.3 程序编号选择输入（Bit	3） 正 电平

0.4 程序编号设定输入第2位/	
程序编号选择输入（Bit	4） 正 边沿	

电平

0.5 程序编号设定输入第1位/	
程序编号选择输入（Bit	5） 正 边沿	

电平
0.6 复位输入 正 边沿
0.7 原点复位指令输入 正 边沿
1.0 启动输入 正 边沿

1.1 伺服ON输入/	
程序停止输入 正 电平

边沿

1.2 就绪复位输入/	
连续旋转停止输入 正 边沿

1.3 响应输入/	
位置偏差计数清除输入 正 边沿

1.4 紧急停止输入 负 电平
1.5 制动解除输入 正 电平
1.6 微动动作输入（CW方向） 正 边沿
1.7 微动动作输入（CCW方向） 正 边沿

2.0 参数编号（Bit	8）/	
移动单位选择输入（Bit	0） 正 电平

2.1 参数编号（Bit	9）/	
移动单位选择输入（Bit	1） 正 电平

2.2 参数编号（Bit	10）/	
移动速度单位选择输入 正 电平

2.3 表运行、数据输入运行	
切换输入 正 电平

2.4	
2.5 不可使用

2.6 监视输出执行请求 正 电平
2.7 命令代码执行请求 正 边沿
3.0 参数编号（Bit	0）/不可使用 正 电平
3.1 参数编号（Bit	1）/不可使用 正 电平
3.2 参数编号（Bit	2）/不可使用 正 电平
3.3 参数编号（Bit	3）/不可使用 正 电平
3.4 参数编号（Bit	4）/不可使用 正 电平
3.5 参数编号（Bit	5）/不可使用 正 电平
3.6 参数编号（Bit	6）/不可使用 正 电平
3.7 参数编号（Bit	7）/不可使用 正 电平

输入输出信号
PLC　→　AX（Input）

字节No. 信号名称 逻
辑

0.0 M代码输出（Bit	0） 正
0.1 M代码输出（Bit	1） 正
0.2 M代码输出（Bit	2） 正
0.3 M代码输出（Bit	3） 正
0.4 M代码输出（Bit	4） 正
0.5 M代码输出（Bit	5） 正
0.6 M代码输出（Bit	6） 正
0.7 M代码输出（Bit	7） 正
1.0 就位输出 正
1.1 定位完成输出 正
1.2 启动输入等待输出 正
1.3 报警输出1 负
1.4 报警输出2 负

1.5 分度途中输出1/	
原点位置输出 正

1.6 分度途中输出2/	
伺服状态输出 正

1.7 就绪输出 正
2.0 分度位置选通输出 正
2.1 M代码选通输出 正

2.2 
～ 

2.5
不可使用

2.6 监视中 正
2.7 命令代码执行完成 正

3.0 
～ 

3.7
不可使用

AX（Output）　→　PLC

TB3　输入回路规格（紧急停止）

EMG+ 

外部电源DC24V
（客户自备）

额定电压24V±10%、额定电流5mA以下

※ 

※外部供电电源的
极性相反也可连接。

EMG－ 
+24V

■	 	通信电缆铺设的详细内容，请参考PROFIBUS协会发行的“Installation	Guideline	for	PROFIBUS	DP/FMS”
或PROFIBUS配线作业指南等。

使用注意事项
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TS·TH type driver
DeviceNet

DeviceNet

通信规格
项      目 规　　格

通信用电源 DC11～25V
通信用电源消耗电流 50ma以下
通信协议 符合DeviceNet ：远程I/O
占有节点数 输入	8字节/输出	8字节

通信速度 500k/250k/125kbps
（根据参数设定选择）

连接电缆
DeviceNet对应电缆	
（带屏蔽5线式电缆、	
信号线2根、电源线2根、屏蔽线1根）

节点地址 0～63（通过参数设定）
连接台数 最大64台（含主站）

监控功能

1圈内当前位置（度、脉冲）、	
位置偏差量、程序编号、	
电子过热保护、转速、	
点表编号、扭矩负荷率、	
加速度、报警、参数、	
运行模式

字节No. 信号名称 逻
辑 判断

0.0 程序编号选择输入（Bit	0） 正 电平
0.1 程序编号选择输入（Bit	1） 正 电平
0.2 程序编号选择输入（Bit	2） 正 电平
0.3 程序编号选择输入（Bit	3） 正 电平

0.4 程序编号设定输入第2位/	
程序编号选择输入（Bit	4） 正 边沿	

电平

0.5 程序编号设定输入第1位/	
程序编号选择输入（Bit	5） 正 边沿	

电平
0.6 复位输入 正 边沿
0.7 原点复位指令输入 正 边沿
1.0 启动输入 正 边沿

1.1 伺服ON输入/	
程序停止输入 正 电平	

边沿

1.2 就绪复位输入/	
连续旋转停止输入 正 边沿

1.3 响应输入/	
位置偏差计数清除输入 正 边沿

1.4 紧急停止输入 负 电平
1.5 制动解除输入 正 电平
1.6 微动动作输入（CW方向） 正 边沿
1.7 微动动作输入（CCW方向） 正 边沿

2.0 参数编号（Bit	8）/	
移动单位选择输入（Bit	0） 正 电平

2.1 参数编号（Bit	9）/	
移动单位选择输入（Bit	1） 正 电平

2.2 参数编号（Bit	10）/	
移动速度单位选择输入 正 电平

2.3 表运行、数据输入运行	
切换输入 正 电平

2.4	
2.5 不可使用

2.6 监控输出执行请求 正 电平
2.7 命令代码执行请求 正 边沿
3.0 参数编号（Bit	0）/不可使用 正 电平
3.1 参数编号（Bit	1）/不可使用 正 电平
3.2 参数编号（Bit	2）/不可使用 正 电平
3.3 参数编号（Bit	3）/不可使用 正 电平
3.4 参数编号（Bit	4）/不可使用 正 电平
3.5 参数编号（Bit	5）/不可使用 正 电平
3.6 参数编号（Bit	6）/不可使用 正 电平
3.7 参数编号（Bit	7）/不可使用 正 电平

输入输出信号
PLC　→　AX（Input）

字节No. 信号名称 逻
辑

0.0 M代码输出（Bit	0） 正
0.1 M代码输出（Bit	1） 正
0.2 M代码输出（Bit	2） 正
0.3 M代码输出（Bit	3） 正
0.4 M代码输出（Bit	4） 正
0.5 M代码输出（Bit	5） 正
0.6 M代码输出（Bit	6） 正
0.7 M代码输出（Bit	7） 正
1.0 就位输出 正
1.1 定位完成输出 正
1.2 启动输入等待输出 正
1.3 报警输出1 负
1.4 报警输出2 负

1.5 分度途中输出1/	
原点位置输出 正

1.6 分度途中输出2/	
伺服状态输出 正

1.7 就绪输出 正
2.0 分度位置选通输出 正
2.1 M代码选通输出 正

2.2	
～	
2.5

不可使用

2.6 监控中 正
2.7 命令代码执行完成 正

3.0	
～	
3.7

不可使用

AX（Output）　→　PLC

TB3　输入回路规格（紧急停止）

EMG+ 

外部电源DC24V
（客户自备）

额定电压24V±10%、额定电流5mA以下

※ 

※外部供电电源的
极性相反也可连接。

EMG－ 
+24V

■	通信电缆与动力电缆（马达电缆、电源电缆等）请保持足够距离。
■	通信电缆与动力电缆一旦接近或捆扎，会因干扰造成通信不稳定，导致通信错误、通信重试。
■	通信电缆铺设的详细内容，请参考DeviceNet铺设手册等。

使用注意事项
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TS·TH type driver
EtherCAT

通信规格
项      目 规　　格

通信协议 EtherCAT

通信速度 100Mbps	
（快速以太网，全双工）

过程数据 固定PDO映射
最大PDO数据长度 RxPDO：40字节/TxPDO：40字节
工作站别名 0～65535（通过参数设定）

连接电缆
EtherCAT对应电缆	
（推荐CAT5e以上的双绞线电缆	
（铝带和编织双重屏蔽））

节点地址 主站自动分配

监控功能	
（Output	Data）

1圈内当前位置（度、脉冲）、	
位置偏差量、程序编号、	
电子过热保护、转速、	
点表编号、扭矩负荷率、	
加速度、报警、参数、	
运行模式

PDO映射
RxPDO

Index Sub Index 显示名 内容
0x1600 0x00 PDO对象数 10

0x01 Input	signal	1 0x2001-0x01
0x02 Input	signal	2 0x2001-0x02
0x03 Input	data	1 0x2003-0x01
0x04 Input	data	2 0x2003-0x02
0x05 Input	data	3 0x2003-0x03
0x06 Input	data	4 0x2003-0x04
0x07 Input	data	5 0x2003-0x05
0x08 Input	command	1 0x2003-0x06
0x09 Input	command	2 0x2003-0x07
0x0A Input	command	3 0x2003-0x08

TxPDO
Index Sub Index 显示名 内容

0x1A00 0x00 PDO对象数 10
0x01 Output	signal	1 0x2005-0x01
0x02 Output	signal	2 0x2005-0x02
0x03 Output	data	1 0x2007-0x01
0x04 Output	data	2 0x2007-0x02
0x05 Output	data	3 0x2007-0x03
0x06 Output	data	4 0x2007-0x04
0x07 Output	data	5 0x2007-0x05
0x08 Output	command	1 0x2007-0x06
0x09 Output	command	2 0x2007-0x07
0x0A Output	command	3 0x2007-0x08

Index Sub 
Index 显示名 bit 信号名称 逻辑 判断

0x2001

0x01 Input	signal	1

0 程序编号选择输入（Bit	0） 正 电平
1 程序编号选择输入（Bit	1） 正 电平
2 程序编号选择输入（Bit	2） 正 电平
3 程序编号选择输入（Bit	3） 正 电平

4 程序编号设定输入第2位/	程序编号选择输入（Bit	4） 正 边沿	
电平

5 程序编号设定输入第1位/	程序编号选择输入（Bit	5） 正 边沿
电平

6 复位输入 正 边沿
7 原点复位指令输入 正 边沿
8 启动输入 正 边沿

9 伺服ON输入/	程序停止输入 正 电平
边沿

10 就绪复位输入/	连续旋转停止输入 正 边沿

11 响应输入/	位置偏差计数清除输入 正 边沿

12 紧急停止输入 负 电平
13 制动解除输入 正 电平
14 微动动作输入（CW方向） 正 边沿
15 微动动作输入（CCW方向） 正 边沿

16 不可使用/	移动单位选择输入（Bit	0） 正 电平

17 不可使用/	移动单位选择输入（Bit	1） 正 电平

18 不可使用/	移动速度单位选择输入 正 电平

19 表运行、数据输入运行	切换输入 正 电平

20	
～	
31
不可使用

0x02 Input	signal	2

0 监控输出执行请求 正 电平
1 命令代码执行请求 正 边沿
2	
～	
31
不可使用

输入输出信号
PLC　→　AX（Input）

Index Sub 
Index 显示名 bit 信号名称 逻辑

0x2005

0x01 Output	signal	1

0 M代码输出（Bit	0） 正
1 M代码输出（Bit	1） 正
2 M代码输出（Bit	2） 正
3 M代码输出（Bit	3） 正
4 M代码输出（Bit	4） 正
5 M代码输出（Bit	5） 正
6 M代码输出（Bit	6） 正
7 M代码输出（Bit	7） 正
8 就位输出 正
9 定位完成输出 正
10 启动输入等待输出 正
11 报警输出1 负
12 报警输出2 负

13 分度途中输出1/	原点位置输出 正

14 分度途中输出2/	伺服状态输出 正

15 就绪输出 正
16 分度位置选通输出 正
17 M代码选通输出 正
18	
～	
31
不可使用

0x02 Output	signal	2

0 监控中 正
1 命令代码执行完成 正
2	
～	
31
不可使用

输入输出信号
AX（Output）　→　PLC

TB3　输入回路规格（紧急停止）

EMG+ 

外部电源DC24V
（客户自备）

额定电压24V±10%、额定电流5mA以下

※ 

※外部供电电源的
   极性相反也可连接。

EMG－ 

+24V 

■		通信电缆与动力电缆（马达电缆、电源电缆等）请保持足够距
离。

■		通信电缆与动力电缆一旦接近或捆扎，会因干扰造成通信
不稳定，导致通信错误、通信重试。

■		通信电缆铺设的详细内容，请参考ETG.1600	EtherCAT铺
设方针等。

使用注意事项
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TS·TH type driver
EtherNet/IP

TB3　输入回路规格（紧急停止）

EMG+

外部电源DC24V
（客户自备）

额定电压24V±10%、额定电流5mA以下

※

※外部供电电源的
极性相反也可连接。

EMG－

+24V

使用注意事项

EtherNet/IP

通信规格
项目 规格

通信协议 EtherNet/IP

通信速度 自动设定
（100Mbps/10Mbps、全双工/半双工）

占有字节数 输入：32字节/输出：32字节

IP地址 0.0.0.0～255.255.255.255	
（通过参数设定）

子网掩码 0.0.0.0～255.255.255.255	
（通过参数设定）

默认网关 0.0.0.0～255.255.255.255	
（通过参数设定）

RPI
（数据包间隔） 10msec～1000msec

连接电缆
EtherNet/IP对应电缆[推荐CAT5
以上的双绞线电缆（铝带和编织双重
屏蔽）]

监控功能

1圈内当前位置（度、脉冲）、	
位置偏差量、程序编号、	
电子过热保护、转速、	
点表编号、扭矩负荷率、加速度、	
报警、参数、	
运行模式

字节 bit 信号名称 逻辑 判断

0

0 程序编号选择输入（Bit	0） 正 电平
1 程序编号选择输入（Bit	1） 正 电平
2 程序编号选择输入（Bit	2） 正 电平
3 程序编号选择输入（Bit	3） 正 电平

4 程序编号设定输入第2位/	
程序编号选择输入（Bit	4） 正 边沿

电平

5 程序编号设定输入第1位/	
程序编号选择输入（Bit	5） 正 边沿

电平
6 复位输入 正 边沿
7 原点复位指令输入 正 边沿

1

0 启动输入 正 边沿

1 伺服ON输入	
/程序停止输入 正 电平

边沿

2 就绪复位输入	
/连续旋转停止输入 正 边沿

3 响应输入	
/位置偏差计数清除输入 正 边沿

4 紧急停止输入 负 电平
5 制动解除输入 正 电平
6 微动动作输入（CW方向） 正 边沿
7 微动动作输入（CCW方向） 正 边沿

2

0 不可使用	
/移动单位选择输入（Bit	0） 正 电平

1 不可使用	
/移动单位选择输入（Bit	1） 正 电平

2 不可使用	
/移动速度单位选择输入 正 电平

3 表运行、数据输入运行	
切换输入 正 电平

4～7 不可使用
3 ー 不可使用

4
0 监控输出执行请求 正 电平
1 命令代码执行请求 正 边沿
2～7 不可使用

5 ー 不可使用
6 ー 不可使用
7 ー 不可使用
8 ー

监控器代码19 ー
10 ー
11 ー
12 ー

监控器代码213 ー
14 ー
15 ー
16 ー

监控器代码317 ー
18 ー
19 ー
20 ー

命令代码21 ー
22 ー
23 ー
24 ー

写入数据	
/A代码或P代码

25 ー
26 ー
27 ー
28 ー

数据设定	
/F代码

29 ー
30 ー
31 ー

字节 bit 信号名称 逻辑

0

0 M代码输出（Bit	0） 正
1 M代码输出（Bit	1） 正
2 M代码输出（Bit	2） 正
3 M代码输出（Bit	3） 正
4 M代码输出（Bit	4） 正
5 M代码输出（Bit	5） 正
6 M代码输出（Bit	6） 正
7 M代码输出（Bit	7） 正

1

0 就位输出 正
1 定位完成输出 正
2 启动输入等待输出 正
3 报警输出1 负
4 报警输出2 负

5 分度途中输出1	
/原点位置输出 正

6 分度途中输出2	
/伺服状态输出 正

7 就绪输出 正

2
0 分度位置选通输出 正
1 M代码选通输出 正
2～7 不可使用

3 ー 不可使用

4
0 监视中 正
1 命令代码执行完成 正
2～7 不可使用

5 ー 不可使用
6 ー 不可使用
7 ー 不可使用
8 ー

监控数据19 ー
10 ー
11 ー
12 ー

监控数据213 ー
14 ー
15 ー
16 ー

监控数据317 ー
18 ー
19 ー
20 ー

答复代码21 ー
22 ー
23 ー
24 ー

读取数据25 ー
26 ー
27 ー
28 ー

不可使用29 ー
30 ー
31 ー

输入输出信号 输入输出信号
PLC　→　AX（Input） AX（Output）　→　PLC

■		通信电缆与动力电缆（马达电缆、电源电缆等）请保持足够
距离。

■		通信电缆与动力电缆一旦接近或捆扎，会因干扰造成通信不
稳定，导致通信错误、通信重试。

■		通信电缆铺设的详细内容，请参考EtherNet/IP铺设手册等。
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TS·TH type driver
外形尺寸图
●	TS型驱动器

●	TH型驱动器
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安装孔加工图

3-M4（螺丝孔）

驱动器外形再生电阻
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驱动器配件
型　　号 规　　格 CN3接口 电源接插件（CN4） 马达电缆接插件

（CN5）

AX9000TS-U0
AX9000TH-U0 并行I/O（NPN） 10150-3000PE（插头）

10350-52A0-008（外壳）
住友3M

PC4/5-ST-7.62
Phoenix	Contact

PC4/3-ST-7.62
Phoenix	Contact

AX9000TS-U1
AX9000TH-U1 并行I/O（PNP）

AX9000TS-U2
AX9000TH-U2 CC-Link BLZP5.08HC/05/180F	AU	OR	BX

Weidmuller
AX9000TS-U3
AX9000TH-U3 PROFIBUS-DP 无附件

AX9000TS-U4
AX9000TH-U4 DeviceNet MSTB2.5/5-STF-5.08AUM

Phoenix	Contact
AX9000TS-U5
AX9000TH-U5 EtherCAT 无附件

AX9000TS-U6
AX9000TH-U6 EtherNet/IP 无附件

追加订货时，请参阅部件型号表。
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TS·TH type driver

注1
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(100)

50以上 75 50以上
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安装尺寸
安装尺寸
●	TS型驱动器

●	TH型驱动器

注1）	 请根据所使用的电缆确定有足够余量的尺寸。
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	使用注意事项
●	直驱马达驱动器不具备防尘、防水结构。
	 请根据使用环境进行相应保护，以免粉尘、水、油等进入驱动器内。
●		在安装直驱马达驱动器时，请确保与其他设备、墙面等构筑物的上表面、下表面、侧面均有50mm以上的间隔。如果其他驱
动器或设备会发热，请注意避免环境温度达到50℃以上。
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TS·TH type driver

●	并行I/O（NPN、PNP）
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动作显示
7段LED（2位）

控制电源LED

增益1调整用DIP开关
（结束时间）

CN1 RS-232C用接插件

增益2调整用DIP开关
（负载）

CN2 编码器电缆用接插件

TB1 安全功能端子

CN3 I/0用接插件

TB2 刹车用端子

主电源LED

主电源

控制电源

执行器
输出端子

保护接地端子
2-M4

动作显示
7段LED（2位）

控制电源LED

增益1调整用DIP开关
（结束时间）

CN1 RS-232C用接插件

增益2调整用DIP开关
（负载）

CN2 编码器电缆用接插件

TB1 安全功能端子

CN3 I/0用接插件

TB2 刹车用端子

主电源LED

主电源

控制电源

执行器
输出端子

保护接地端子
2-M4

面板说明

●	CC-Link

・AC200V用 ・AC100V用

●	PROFIBUS-DP

●	DeviceNet ●	EtherCAT
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动作显示
7段LED（2位）

控制电源LED

增益1调整用DIP开关
（结束时间）

CN1 RS-232C用接插件

增益2调整用DIP开关
（负载）

CN2编码器电缆用接插件

TB1安全功能端子

传输监控LED

TB2刹车用端子

CN3 DeviceNet用接插件

TB3紧急停止端子

主电源LED

主电源

控制电源

执行器
输出端子

保护接地端子
2-M4

铭牌
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L／A OUT

ERR
RUN

动作显示
7段LED（2位）

控制电源LED

增益1调整用DIP开关
（结束时间）

CN1 RS-232C用接插件

增益2调整用DIP开关
（负载）

CN2编码器电缆用接插件

TB1安全功能端子

传输监控LED

TB2刹车用端子

CN3 EtherCAT用接插件

TB3紧急停止端子

主电源LED

主电源

控制电源

执行器
输出端子

保护接地端子
2-M4

铭牌
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动作显示
7段LED（2位）

控制电源LED

增益1调整用DIP开关
（结束时间）

CN1 RS-232C用接插件

增益2调整用DIP开关
（负载）

CN2 编码器电缆用接插件

TB1 安全功能端子

传输监控LED

TB2 刹车用端子

CN3 CC-Link用接插件

TB3 紧急停止端子

主电源LED

主电源

控制电源

执行器
输出端子

保护接地端子
2-M4

ＡＢＳＯＤＥＸ
ＭＯＤＥＬ ：ＡＸ９０００ＴＳ
ＳＥＲＩＡＬ：１２３４５６７ G

ＭＡＤＥ　ＩＮ　ＪＡＰＡＮＣＫＤ　Ｃｏｒｐｏｒａｔｉｏｎ

W

V

U

L1C

AC200
-230V
50/60Hz

L2C

L2

L3

L1

POWER

CHARGE

T
B
1

T
B
2

CN5
C
N
3

C
N
1

CN4 C
N
2

MON.
G1

G2

-BK
BK +

+ S1
+ S2
- S1
- S2

DRIVER
SERIES

ABSODEX
T

控制电源LED

动作显示
7段LED（2位）

增益1调整用DIP开关
（结束时间）

增益2调整用DIP开关
（负载）

CN1　RS-232C用接插件
（2-M2.6）

CN2　编码器电缆用接插件

TB1　安全功能端子

传输监控LED

CN3 PROFIBUS-DP用接插件
（2-#4-40UNC）

TB3　紧急停止端子

TB2　刹车用端子

主电源LED

控制电源

主电源

执行器
输出端子

保护接地端子
2-M4
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AX Series
面板说明・电缆规格

	使用注意事项
●	连接马达电缆与驱动器时，请注意电缆的马克管与驱动器的标示一致。
●	如果在使用时需要反复弯曲电缆，请将执行器本体接插件附近的电缆护套固定。
●		AX4009T、AX2000T系列的执行部引出电缆不是可动电缆。请务必固定接头部位，防止其移动。此外，请勿抓住引出电缆
提起本体或者用力过猛。否则可能导致误动作、报警、接插件损坏、断线。

●		连接线缆时，请将接头插入到位。此外，请将接头安装螺丝或固定螺丝彻底拧紧后再使用。
●	请勿对电缆进行切断、延长等改造。否则会导致故障、误动作。
●	电缆长度L请参阅型号表示方法中的电缆长度。

电缆规格
产品名称/型号 电缆最小弯曲半径

●AX1000T
编码器电缆

AX-CBLR5-DM□□
（注1）

60mm

马达电缆

AX-CBLM5-DM□□
（注1）

110mm

●AX2000T、AX4000T
编码器电缆

AX-CBLR6-DM□□
（注1）

60mm

马达电缆

AX-CBLM6-DM□□
（注1）

110mm

注1）	□□为电缆长度

UN

编码器电缆

马达电缆

(43)
(12)

(1
8.

5)L　（电缆长度）

(100)

φ
45

（最
大
口
径）

φ
21

（最
大
口
径）

(12)
(22)

(1
5) 马达电缆

(100)

L　（电缆长度）
(16)

(1
4) 编码器电缆

(43)

(1
8.

5)

电缆外形尺寸图

执行器侧

执行器侧

驱动器侧

驱动器侧

●	EtherNet/IP

面板说明
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动作显示
7段LED（2位）

控制电源LED

增益1调整用DIP开关
（结束时间）

CN1 RS-232C用接插件

增益2调整用DIP开关
（负载）

CN2编码器电缆用接插件

TB1安全功能端子

传输监控LED

TB2刹车用端子

CN3 EtherNet/IP用接插件

TB3紧急停止端子

主电源LED

主电源

控制电源

执行器
输出端子

保护接地端子
2-M4

铭牌
MODEL AX9000TS
　　　　 -U6
SERIAL  J1-2345678

ASSEMBLED  IN  JAPAN

执
行
器

AX6000M
驱
动
器

AX9000M
U

执
行
器

AX1000T
执
行
器

AX2000T
执
行
器

AX4000T
驱
动
器

AX9000TS/TH
对
话
终
端

AX0180
相
关
部
件
型
号
表
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机种型号

直驱马达对话终端

AX0180
●TS型、TH型驱动器

主要特点
①	编程简单
如为均分程序，只需要通过对话方式回
答对话终端的问题，即可轻松创建程序。

②	无需专用电源
电源由直驱马达供给。

③	可备份
可保留程序、参数，可复制程序。

④	以往机种也可使用
在S/GS/H/GH/WGH型驱动器中，可以
与以往的对话终端（AX0170H）以同样
的方式使用。

规格
项目 AX0180
操作模式 编辑、显示、参数、动作、复制各模式
程序容量 均分或NC程序2000字符（1个）
程序编号 均分程序：程序编号0 ～ 999
显示 16字符×2行（LCD显示）

输入键
17键

（停止键：1，控制键：5字符，数字键：11）
备用 超级电容器（约3小时）
电源 由直驱马达驱动器供给
电缆长度 2m
使用环境温度 0 ～ 50℃
使用环境湿度 20～90%（不得结露）
保存环境温度 －20 ～ 80℃
保存环境湿度 20～90%（不得结露）
环境 无腐蚀性气体、粉尘
重量 仅本体	约140g
※	英语版显示的信息为英文。操作面板的字符与日语版通用。

外形尺寸图
●对话终端

2486

14
0

72

电缆长度2m

型号表示方法

符号 内	容
无符号 标准（日文版）

E 英文版

本体型号 选择项型号

AX0180 E
执
行
器

AX6000M
驱
动
器

AX9000M
U

执
行
器

AX1000T
执
行
器

AX2000T
执
行
器

AX4000T
驱
动
器

AX9000TS/TH
对
话
终
端

AX0180
相
关
部
件
型
号
表
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对话终端
对话终端

编辑模式

显示模式

参数模式

动作模式

复制模式

操作模式

■创建编辑程序

■显示I/O状态、当前位置

■设置参数

■一键式动作指令

以对话形式进行等分度程序编辑，或者以NC代码进行运行程序编辑。
编辑的程序只保存1个。（内存备份时间•••3小时）
在等分割程序之后对动作所需的参数进行编辑。
NC程序可输入2000字符以内。
此外，准备了12种示例程序，可通过模板程序进行编辑。

显示直驱马达驱动器的输入输出信号CN3的输入输出状态、马达的当前位置、报警状态等。

可查看及设置直驱马达的参数。
※使用AX9000TS/TX9000TH的串行通讯选择项可设置站号及波特率等。

程序启动及停止、执行1程序段、复位、设置编号、输入及执行MDI数据、终端模式下的通讯、刹车开闭、
伺服开闭、原点复位、微动、设置偏移值等。

■程序批量复制
将直驱马达驱动器中存储的程序全部存储到其他驱动器。 

■直驱马达调整[AX9000TS专用功能]
使用直驱马达的自动调谐功能，进行增益调整。调整模式

对话式的编程方法 此时…

通过输入以下设置项目，可以轻松创建程序。

【程序输入示例】
新设 程序No.［0～999］
原点复位位置 1.　原点

2.　分度
复位方向 1.　CW

2.　CCW
3.　最短

复位速度 ［1.0～20.0］rpm
分度数 ［1～255］
移动时间 ［0.01～100］秒
旋转方向 1.　CW

2.　CCW
停止处理 1.　启动等待

2.　停顿
刹车 1.　使用

2.　未使用
延迟定时器 ［0.01～99.99］秒
M代码 1.　M代码

2.　分度位置

请尝试启动直驱马达！ 编辑模式
包含12种示例程序，调试时请尝试使用。

尝试创建直驱马达的程
序，保存到直驱马达！

编辑模式
可以通过简单的步骤输入和存储程序。

尝试移动直驱马达中存
储的程序！

动作模式
指定程序编号可以轻松启动。

尝试有效利用凸轮曲线
的特性！

参数模式
可以选择5种凸轮曲线。有效利用了各种特
性的驱动器只需轻松一按即可实现。

请确认I/O的ON、OFF！ 显示模式
可显示I/O的状态。

AX0180
执
行
器

AX6000M
驱
动
器

AX9000M
U

执
行
器

AX1000T
执
行
器

AX2000T
执
行
器

AX4000T
驱
动
器

AX9000TS/TH
对
话
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端

AX0180
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关
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AX Series

直驱马达相关部件型号表

●	相关部件
产品名称 适用型号 型号

计算机通讯电缆 AX系列 AX-RS232C-9P
注1）计算机通信电缆的长度为2m。
注2）备有设定工具“AX	Tools”（免费提供）。最新版可通过以下URL下载。
https://www.ckd.co.jp/kiki/sc/

●	噪声滤波器
产品名称 适用型号 型号

电源用噪声滤波器（三相/单相AC200V～230V） AX系列 AX-NSF-3SUP-EF10-ER-6
电源用噪声滤波器（单相AC250V/15A　注3） AX系列 AX-NSF-NF2015A-OD
马达电缆用铁氧体磁芯 AX系列 AX-NSF-RC5060ZZ
电源电缆用钳位滤波器（一套小2个） AX6000M系列 AX-NSF-ZCAT2035-0930A
编码器电缆用钳位滤波器（一套大小各1个） AX6000M系列 AX-NSF-FC01-SET

（注3）AC250V规格。采用DC24V电源时也可以使用。
（注4）	符合欧洲标准产品的CE标志，如果作为符合UL标准的产品使用，需要由客户自行准备配线用断路器、FG屏蔽夹等周边元件。详细信

息请参阅使用说明书或（技术资料）。

●	其他部件
产品名称 适用型号 型号

电源接插件（CN4） TS/TH系列 AX-CONNECTOR-PC45
马达电缆接插件（CN5） TS/TH系列 AX-CONNECTOR-PC43
电源接插件保护罩（CN4） TS/TH系列 AX-COVER-KGG-PC45
马达电缆接插件保护罩（CN5） TS/TH系列 AX-COVER-KGG-PC43
I/O接口（CN3 ：并行I/O用） AX系列（-U0、U1） AX-CONNECTOR-MDR
I/O接插件（CN3 ：CC-Link用） AX系列（-U2） AX-CONNECTOR-BLZ5
I/O接插件（CN3 ：DeviceNet用） AX系列（-U4） AX-CONNECTOR-MSTB
电磁刹车器用	保护元件 AX系列（-EB） AX-PARTS-TNR20V121K
电源连接器套件（带开启工具） AX9000MU系列 AX-CONNECTOR-04JFAT-KIT

※本页记载的部件收录于可从本公司购买部件的列表内。

●	安装底座
适用型号 型号
AX1022T AX-AX1022-BASE-BS
AX1045T AX-AX1045-BASE-BS
AX1075T AX-AX1075-BASE-BS
AX1150T AX-AX1150-BASE-BS
AX1210T AX-AX1210-BASE-BS
AX2006T AX-AX2006-BASE-BS
AX2012T AX-AX2012-BASE-BS
AX2018T AX-AX2018-BASE-BS

适用型号 型号
AX4022T AX-AX4022-BASE-BS
AX4045T AX-AX4045-BASE-BS
AX4075T AX-AX4075-BASE-BS
AX4150T AX-AX4150-BASE-BS
AX4300T AX-AX4300-BASE-BS
AX4500T AX-AX4500-BASE-BS

AX6001M,	AX6003M AX-AX6000-BASE-BS
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执
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执
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术语解释

直驱马达的分度精度是指，通过NC程序设置的目标位置与实际停止位置之
差。
该目标位置是与参考位置（原点复位位置）间的角度（秒）。
如右图所示，根据各个目标位置与实际停止位置之差的最大值、最小值计
算出分度精度。如右图所示，以±0秒及宽度进行标示。
使用高精度编码器测量角度。

重复精度是指，针对某个目标位置，以相同条件进行往复动作，对重复停
止位置进行测定得出的停止位置的角度偏差的最大值，以角度（秒）表示。
根据机械装置所需的精度特性，分别使用重复精度和分度精度。

术语解释

分度精度

重复精度

※秒　以角度表示度、分、秒的单位。1度＝60分＝3600秒。

工作台安装面的凸台侧面部位的跳动精度。

输出轴的跳动

工作台安装面的跳动精度。
※在工作台安装面螺丝孔的外周进行测量

输出轴的端面跳动

分度精度测定示例

分度精度
±16

测量位置 测量值
1
2
3
4
5
6

＋5″
	0

－10″
－27″
－18″
－7″

－18″

标准站

－7″

＋5″
1

4

3 2

5 6

－27″
－10″

输出轴的跳动

端面跳动
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AX Series
选型①

选型方法
动作条件各要素的单位和符号

负载惯性力矩 （kg・m2） J
移动角度 （°	） ψ
移动时间 （s） t1
循环时间 （s） t0
负载摩擦力矩 （N・m） TF
工作力矩 （N・m） TW
凸轮曲线 从（MS、MC、MT、TR）选择

1.负载的惯性力矩

计算负载的惯性力矩，暂时选定能够承受该惯性力矩的执行器。

2.转速

计算最快Nmax时，设移动角度为ψ（°	），移动时间为t1（s），通
过	

Nmax＝Vm ・6・t1 (rpm)	

计算得出。Vm是由凸轮曲线确定的常数。

确认该Nmax未超过执行器规格的最快。

（注意事项）
实际移动时间为直驱马达的指令移动时间加上整定时间。

整定时间
直驱马达的指令移动时间

实际移动时间

时间

速度

整定时间因使用条件而异，一般为0.025 ～ 0.2s。
选型的移动时间t1采用直驱马达的指令移动时间。此外，设置
NC程序的移动时间时也采用直驱马达的指令移动时间。

（注）	摩擦扭矩是指，轴承、滑动面、其他摩擦作用于输出轴
的扭矩。摩擦扭矩可以按照以下关系式求得。
Tf μ・Ff・Rf（N・m）
Ff m・g
其中，μ ：摩擦系数

滚动摩擦 滑动摩擦
μ＝0.03～0.05 μ＝0.1～0.3

Ff ：作用于滑动面、轴承等的力（N）
Rf ：平均摩擦半径（m）
m ：重量（kg）
g ：重力加速度（m/s2）

3.负载扭矩

a)负载扭矩的最大值通过以下公式求得。

b)负载扭矩的有效值通过以下公式求得。

Tm＝［Am·(J＋JM)·

Trms＝ ·fc］2＋(TF·fc＋TW· fc＋TMF)2·［r·Am·(J＋JM)·

＋TF＋TW］·fc＋TMF
ψ·π
180·t12

t1

t0

ψ·π
180·t12

此处，Vm	Am	r使用下表的值。

凸轮曲线 Vm Am r

MS 1.76 5.53 0.707
MC 1.28 8.01 0.500
MT 2.00 4.89 0.866
TR 2.18 6.17 0.773

此外，JM	TMF	fc如下所示。
JM ：输出轴惯性力矩（kg・m2）
TMF ：输出轴摩擦扭矩ク（N・m）
fc ：使用因素（正常使用时fc＝1.5）

暂时选择的执行器
　　负载扭矩的最大值　＜　最大输出扭矩
　　负载扭矩的有效值　＜　连续输出扭矩
的条件不满足任何一方时，请增大执行器的尺寸，重新计算负
载扭矩。

注）	 高速旋转时可能出现最大扭矩下降的扭矩限制区域。
如果在扭矩限制区域使用，请通过选型软件判断能否使用。

（注）	工作扭矩是指，将以负载的形式作用于直驱马达输出轴
的外部负载等以扭矩来表示。

工作扭矩Tw按照以下公式计算得出。
TW＝FW×RW（N・m）
FW（N） ：工作所需的力
RW（m）：工作半径
（例）

本体横向放置（输出轴处于水平方向）时，工作台、	
工件、夹具等成为工作扭矩。
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AX Series

4.再生功率

AX9000TS型驱动器没有内置再生电阻。
因此，请确认通过以下简易公式求得的再生电能的值是否超过
了电容的可充电电能（下表）。

E＝( (J))� 
·Vm·ψ·π (J+JM)

t�·��� �

●	AX9000TS型驱动器时

AX9000TH型驱动器受限于驱动器内部的再生电阻消耗能力
的再生功率。
通过以下简易公式求得。

W＝(
W≤ ��

(W))�·Vm·ψ·π (J+JM)
t�·��� �·t�

如果不满足该条件，请重新研究动作条件、负载条件。

●	AX9000TH型驱动器

电源规格 可处理的
再生电能（J） 备注

AC200V 17.2 主电源的输入电压为
AC200V时的值

AC100V（-J1） 17.2 主电源的输入电压为
AC100V时的值

AX9000TS/AX9000TH型驱动器按以下的简易公式计算再生功
率，并由此判断可否使用。

选型①
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AX Series
选型①

〈使用条件〉
工作台半径 ：R＝0.4（m）
工作台重量 ：Wt＝79（㎏）
夹具旋转半径 ：Re＝0.325（m）
夹具重量 ：Wj＝10（kg/个）

（含工件重量）
夹具数 ：N＝4

〈动作条件〉
移动角度 ：ψ＝90（°）
移动时间 ：t1＝0.8（s）
循环时间 ：t0＝4（s）
负载摩擦力矩 ：TF＝0（N・m）
工作力矩 ：TW＝0（N・m）
输出轴摩擦扭矩 ：TMF（Ｎ・ｍ）

基于执行器规格的
凸轮曲线 ：MS（变形正弦）

＝（　　　　　　	）2×　　　　	＝16.23	（W）1.76×90×π
0.8×180

10.871
2×4

W＝（　　　　　）2	・Vm・ψ・π
t1・180

（J+JM）
2・t0

STEP	1

STEP	2

STEP	3

STEP	4

STEP	5

惯性力矩的计算

最高转速

负载扭矩

再生功率

选型
探讨暂时选定的AX4300T是否可以使用。

负载的惯性力矩总和	 10.545≤180	 （kg・m2）
最快转速	 33≤100	 （rpm）
负载扭矩最大值	 231.3≤300	 （N・m）
负载扭矩有效值	 70.7≤100	 （N・m）
再生电力	 16.23≤40	 （J）
因此，AX4300T可以使用。

首先，计算能够承受负载惯性力矩的最小机种。
AX4300T的允许惯性力矩从180（kg・m2）起，可以承受该负载。
负载扭矩最大值

确认Nmax未超过直驱马达的最高转速。

负载扭矩有效值

W≤	40		（W）

＝70.7　（N・m）

＝231.3　（N・m）

Tm＝［Am・（J＋JM）・　　　　	＋TF＋TW］・fc＋TMFψ・π
180・t12

a）工作台

b）夹具、工件

c）惯性力矩总和

ψ・π
180・t12

t1
t0Trms＝　　・［r・Am・（J＋JM）・　　　　	・fc］2＋（TF・fc＋TW・	fc＋TMF）2

90×π
180・0.82

0.8
4Trms＝　　		×［0.707×5.53×10.871×　　　　　	×1.5］2＋（0×1.5＋0×1.5＋10）2

＝［5.53×（10.545＋0.326）	×　　　　　		＋0＋0］×1.5＋1090×π
180・0.82

Nmax＝Vm・　　				＝1.76×　　　		＝33	 （rpm）ψ
6・t1

90
6×0.8

J1＝　　　　＝　　　　　＝6.32	 （kg・m2）Wt×R2
2

79×0.42
2

J2＝N×Wj×Re2＝4×10×0.3252＝4.225	 （kg・m2）

J＝J1＋J2＝6.32＋4.225＝10.545	 （kg・m2）



56



57

AX Series

“MC2曲线”选型

什么是MC2曲线
MC2曲线是一种凸轮曲线，与MC（变形等速）曲线同样在移动
途中具有等速部分，但通过设置加减速时间，可以自由设置等
速区间。
MC（一般名称：MCV50）曲线中，等速区间为50%。
注．	设置的加减速时间为移动时间的1/2以下。如果设置的加

减速时间超过了移动时间的1/2，则凸轮曲线自动变为MS
（变形正弦）曲线。

图例表示，移动时间（t1）：4秒对应设置加减速时间（ta）0.5秒，
等速区间为75%的速度模式。

4(t1)

0.5(ta) 0.5(ta)

(t0)

等速区间(75％)

MC2

选型方法

MC2曲线使用以下公式进行选型。
移动角度 ：ψ（°）
循环时间 ：t0（s）
移动时间 ：t1（s）
加减速时间 ：ta（s）
负载惯性力矩 ：J（kg・m2）
输出轴惯性力矩 ：JM（kg・m2）
摩擦力矩 ：Tf（N・m）
工作力矩 ：Tw（N・m）
输出轴摩擦扭矩 ：TMF（N・m）

“连续旋转”选型

什么是连续旋转

t1

ta td

t0

连续

连续旋转有以下功能。
1.连续旋转 ：在输入了连续旋转停止输入之前，以恒定

转速连续旋转。
2.等分度位置停止 ：结合等分度指定，通过连续旋转停止输入，

停止在等分度位置。
图例表示，在达到设定转速：N之前，以加速时间：ta进行加速，
通过连续旋转停止输入，以减速时间：td停止时的速度模式。

选型方法

连续旋转使用以下公式进行选型。
转速 ：N（rpm）
循环时间 ：t0（s）
加速时间 ：ta（s）
减速时间 ：td（s）
负载惯性力矩 ：J（kg・m2）
输出轴惯性力矩 ：JM（kg・m2）
摩擦力矩 ：Tf（N・m）
工作力矩 ：Tw（N・m）
输出轴摩擦扭矩 ：TMF（N・m）

最高转速：Nmax（rpm）

Nmax＝
6(t1－0.863ta)

ψ

负载扭矩（最大值）：Tm	（N・m）

Tm＝ 5.53(J＋JM)・ ・fc＋TMF＋Tf＋Tw
720・ta2

ψ・ ・π1－
t1－0.863ta
t1－2ta

负载扭矩（有效值）：Trms（N・m）

Trms＝ ・3.91(J＋JM)・ ＋［(Tf＋Tw)・fc＋TMF］2・fc
720・ta2

ψ・ ・π1－
t1－0.863ta

t0
2ta

t1－2ta 2

最高转速：Nmax（rpm）	（注1）
Nmax＝N

负载扭矩（最大值）：Tm	（N・m）

Tm＝ 5.53(J＋JM)・ ・fc＋TMF＋Tf＋Tw
720・ta2

6.82N・ta・π

负载扭矩（有效值）：Trms（N・m）

Trms＝ ・ ・fc3.91(J＋JM)・ ＋［(Tf＋Tw)・fc＋TMF］2
720・ta2

6.82N・ta・π
t0
2ta 2

上式为ta≤td的情况。ta＞td时，请将ta替换为td进行选择。

注1）	连续旋转时，最高转速受到限制。请按照执行器规格使用。

选型②
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AX Series

A　旋转中心为自轴

输送带

1．圆盘（圆柱）

2．中空圆盘（中空圆筒）

3．正六面体

4．圆环

5．圆柱

6．中空圆筒

B　旋转中心不为自轴
1．任意形状（足够小）

2．圆盘（圆柱）

3．中空圆盘
（中空圆筒）

4．正六面体

5．圆柱

6．中空圆筒

〔　：物体的重量（kg）〕m

m 1

m 2

m 3

m 4

： 链条重量
： 工件总重量
： 夹具（托板）总重量
： 链轮A（驱动）+B总重量
： 驱动端链轮半径R

J ＝（ m 1 m 2＋ m3＋ ＋m 4

2 ·R 2）

旋转中心

A R B

m 4m 1

m 2m 3

m 4
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选型②
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AX Series

直驱马达选型规格检查表
工作台直接驱动  （注） 如为链条驱动、齿轮驱动，请咨询本公司。

■运行条件 
1．分度　　2．摆动 
移动角度　　　 ψ （°   ）  或分度数
移动时间　　　 t1 （秒） 
循环时间 t0 （秒）   循环时间＝移动时间＋停止时间

（注） 分度时间为移动时间+整定时间
　　整定时间随使用条件的变化而变化，约为0.025-0.20秒。

公司名称
部　　门

TEL

姓名

FAX

■负载条件
工作台
　材质　　1．钢　　2．铝
　外形　　Dt（mm）
　板厚　　ht（mm）
　质量　　m1（kg）

工件
　数量　　nw（个）
　最大重量　mw（kg/个）
　安装中心　Dp（mm）

托板夹具
　数量　　np（个）
　最大重量　mp（kg/个）

■其他负载条件
安装方向
 1．水平（图2） 2．垂直（图3）

外部力矩  
 1．无  2．有
 （注） 

工作台下表面支撑 
 1．无  2．有
　摩擦系数　μ
　作用半径　Rf（mm）

设备刚性
 1．高  2．低（注） 
 （注） 

通过工作台的轴延长
 1．无  2．有（图5）

执行器可动
 1．无  2．有
 （注） 

 （注） 

（图4）安装刚性：低

（图1）负载条件

（图2）安装方向：水平 （图3）安装方向：垂直

（图5）通过轴延长

Dp

Rf

μ

Dt

ht

工件

托板夹具

垂直安装时重力偏负载、铆接作业等的外部负载

使用花键无法直接固定到设备上时（图4），
工作台上有吸盘等机构时

执行器安装于X-Y工作台、上下机构等，
执行器可动时

■使用条件、环境条件（可省略）
执行器环境温度 （℃）
马达电缆长度 （m）

驱动器环境温度　　（℃）
DC24V电源线长度 （m）
DC24V电源线线径 （mm2）
DC24V电源电压精度 （％）
DC24V线路的触点个数 （个）
DC24V线路的触点电阻 （mΩ/个）

※填写本栏可以进行更严格的筛选。
※电源线为1.25mm2以上，请尽可能使用较短（建议长度1m以下）的电源线。
※经过电压调整的电源输出电压较低时，请调整为24V。

如果任意一项选择了2，请咨询本公司。
（注） 为了选择精度高的型号，建议附上设备概要的参考图纸等。

选择AX����MU · AX����MU时，  也请同时确认以下内容。

选型
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使用直驱马达来设计并生产设备时，客户有义务检查并确认能保证机器设备的机械机构以及进行电气控制而运转的
整个系统的安全性，并在此基础上生产安全的设备。
为了安全地使用本公司的产品，产品的正确选择和使用、操作处理以及适当的维护保养管理都非常重要。
为了确保设备的安全性，请务必遵守警告、注意事项。
另外，请在检查并确认可保证设备安全性的基础上生产安全的设备。

	 警告
	本产品是作为普通工业机械用部件而设计、生产的。
因此，必须由具有足够知识和经验的人员进行操作使用。

	请在产品的规格范围内使用。
请勿在产品规定的范围外使用。此外，请绝对不要对产品进行改造或再加工。
另外，本产品的适用范围是作为普通工业机械用装置・部件使用，而在室外使用，以及在如下所示条件或环境
的使用不属于其适用范围。
（但是，在使用前与我司进行了咨询并充分了解本公司产品规格要求时，则可以使用，但请提前采取必要的安
全措施，在万一发生故障时也可避免危险。）
	用于与核能・铁路・航空・船舶・车辆・医疗器械、饮料・食品等直接接触的设备或用途、以及娱乐设施・	
紧急动作（断、开等）电路・冲压机械・制动回路・安全措施等对安全性有要求的用途。
	用于可能对人身及财产造成重大影响，尤其对安全有较高要求的用途。

	 在装置设计相关安全性工作上，请遵守组织标准、法规等。

	 在确认安全之前，切勿拆卸设备。
	 对机械设备进行检查或维修前，请断开本产品周围的设备以及连接设备的电源，确保系统的安全。
	停止运转后，仍有可能存在局部高温或充电部位，进行检查维修等操作时请加以注意。
	检查或维修设备之前，请切断设备电源或相应设备的电源，排空系统内的压缩空气，注意是否有漏电的情况，
进行检查维修等。

	 为防止发生事故，请务必遵守各产品的使用说明以及注意事项。
	 电源关闭时，请勿以30rpm以上的转速转动执行器输出轴。
由于执行器的发电作用，可能存在驱动器故障或触电的危险。
	如果在因重力等施加了旋转力的状态下，进行伺服断电（含紧急停止、报警）以及刹车关闭，则输出轴会因旋
转力而发生转动。
此类操作必须在未施加旋转力的平衡状态下进行，或者确认安全后进行。
	增益调整阶段或试运行时，可能会发生意外动作，因此请注意不要让手接触输出轴。此外，如果在无法看到
执行器的位置进行操作，操作前请务必确认输出轴在转动状态下是安全的。
	刹车型的刹车器并非在所有情况下都能完全保持输出轴不动。
在输出轴处于不平衡负载下转动时进行维修或者长时间停机等必须确保安全的情况下，只通过刹车器保持固
定并不完全可靠。请务必保持在平衡状态或者加装机械锁定机构。
	紧急停止时，根据旋转速度以及承载的负载，可能需要数秒钟才能完全停止。

	 为防止触电，请务必遵守注意事项。
	 驱动器前面的电源端子、马达电缆连接端子为高电压。此外，如果是端子台型，请务必安装附带的端子台盖
板。通电过程中请勿接触。
关闭电源后，在存储于内部电容中的电荷放电前将会形成高电压，因此在至少5分钟以上的时间段内请勿碰
触。
	维护检查以及更改驱动器内的开关等需要拆下侧盖板作业时，存在高电压触电的风险，因此务必切断电源，
放电5分钟以上再进行作业。
	在通电状态下请勿进行接插件类的拆卸或安装。否则可能会导致误动作、故障或触电。

	 重新启动机械设备时，注意确认搭载的装置不会脱落。

为了安全地使用本产品
使用前请务必阅读。
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	 请安装过电流保护装置。

	本手册的安全注意事项分为“危险”、“警告”、“注意”等级。

此外，在某些情况下，“注意”事项也可能造成严重后果。
任何等级的注意事项均为重要内容，请务必遵守。

危险：误操作时可能出现死亡或重伤等危险的情况，或发生危险时的紧迫性（紧急程度）较高
的限定情况。

警告：误操作时可能出现死亡或重伤等危险的情况。

注意：误操作时可能出现轻伤或财产损失的危险情况。

	 为防止发生事故，请遵守下页及之后的注意事项。

控制器的配线请根据JIS	B	9960-1	：2019（IEC	60204-1:2016）	机械类的安全－机械的电气装置-	第1	部 ：按照
常规要求事项，请在主电源、控制电源，以及I/O用电源电路上安装过电流保护器（配线用断路器、电路保护器）。

（摘自JIS	B	9960-1	7.2.1	常规事项）
电路电流可能会超过元件的额定值或导体容许电流的较小值时，必须采取过电流保护措施。关于应选择的额定
值或设定值，在7.2.10	中作出规定。

	 保修期
本产品的保修期为向贵公司指定场所交付后的1年内。

	 保修范围
在上述保修期内，如果发生明显由于本公司原因导致的故障，本公司将免费提供本产品的替代品、必要的更换用零部
件或者由本公司工厂进行免费维修。但是，下列情况不在保修范围内。
①在不符合产品目录、规格书、使用说明书中所记载的条件、环境下使用时。
②超过耐久性（次数、距离、时间等）以及由于消耗品相关的事由导致故障时。
③故障的原因不在于本产品时。
④不按照产品本来的使用方法使用时。
⑤故障的原因是与本公司无关的改造或修理时。
⑥因交货当时现有技术无法预知的原因导致故障时。
⑦因自然灾害或人为等非本公司责任导致故障时。

另外，此处的保修只针对本产品本身，由于本产品的故障引发的其他损失，不在保修范围内。
注）关于耐久性及消耗品请咨询最近的本公司营业所。

	 确认适合性
请用户自行确认本产品是否适合用户使用的系统、机器、装置。

保修
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设计、选型时	注意

	执行器及驱动器未进行防水处理。在有水或油的环境中使用
时，请采取防水措施。
	如果执行器、驱动器上附着切屑或粉尘等，可能会导致漏电
或故障。请确保没有这些物质附着。
	如果频繁开关主电源，可能会造成驱动器内部的元件损坏。
	从伺服上电状态（保持状态）关闭电源、伺服断电时，即使不
施加外力，输出轴也可能会从保持位置发生移动。
	选配电磁刹车是为了提高输出轴停止时的保持刚性。
请勿用于将旋转过程中的输出轴刹车、停止。
	执行器及驱动器并不保证防锈。请对保管、安装、环境加以
注意。
	为了充分发挥直驱马达的能力，安装直驱马达的机械设备应
尽可能具备高刚性。这是由于负载装置及框架的机械固有频
率较低（大部分在200～300Hz以下），直驱马达与负载装置
或框架发生共振。请牢牢固定旋转台和本体的安装螺栓，保
证不会松脱并具有足够的刚度。［图1］

［图1］安装执行器

固定旋转台

安装底座

根据负载工作台的大小等，需要进行增益调整。
无法直接将直驱马达安装到设备上时，请尽可能安装到高刚性
的框架上。［图2］

	延长输出轴时，延长轴径和长度请以表1为参考标准。此外，
请以图3为参考标准安装使用虚拟惯量。

［表1］输出轴延长轴径的参考标准

最大扭矩
［N・m］

轴延长（mm）　　TS/TH/XS
50 100 200 300 500

6 φ35 φ40 φ46 φ50 φ60
9,12 φ40 φ46 φ55 φ60 φ70
18,22 φ45 φ55 φ65 φ70 φ80
45 φ55 φ65 φ75 φ85 φ95
75 φ62 φ75 φ90 φ95 φ110
150 φ75 φ90 φ110 φ115 φ130
210 φ80 φ95 φ115 φ125 φ140
300 φ90 φ105 φ125 φ140 φ155
500 φ100 φ120 φ145 φ160 φ180
1000 φ120 φ140 φ170 φ185 φ210

最大扭矩
［N・m］

轴延长（mm）　　MU
50 100

1.2 φ35 φ40
3 φ35 φ40

注）	上表的数值是采用钢材（实心轴）时的输出轴延长轴径
的参考值。	
延长轴的材质不同或者使用中空轴时的参考值请咨询
本公司。

［图2］安装执行器
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设计、选型时	注意

	机械设备的刚度不足时，可以在最靠近执行器的位置安装虚
拟惯量，在一定程度上抑制机械设备的共振。
以下为附加虚拟惯量的示例。

●	虚拟惯量大小的参考标准是，[负载惯量]×（0.2 ～ 1）。	
［图3］

［图3］虚拟惯量安装示例1

虚拟惯量

●	请通过皮带、齿轮、齿条结合，用钥匙锁紧，确保虚拟惯
量约为[负载惯量]×（0.5 ～ 2）。

●	由于皮带或齿轮等发生变速时，将负载惯量作为执行器输
出轴的换算值，将虚拟惯量安装到执行器端。[图4][图5]

（注意）	请在执行器的能力范围内，尽可能安装较大的虚
拟惯量。（请采用比重较大的钢材。）

［图4］虚拟惯量安装示例2

虚拟惯量

齿轮

［图5］虚拟惯量安装示例3

虚拟惯量

滚珠花键

（　　　　）请尽可能采用
大口径型号

直驱马达内置编码器（磁性位置检测器）。
　执行器本体附近请勿靠近稀土类磁铁等产生强磁场的物体。
　	此外，中空孔请勿穿过大电流配线。	
可能无法发挥原本的性能或引发误动作、故障。

	如果设备可能会因感应雷击电涌发生故障，建议安装电涌保
护器。

关于其他注意事项， 请务必阅读以下资料的
注意事项。

1.通过互联网
CKD元件产品网站
https://www.ckd.co.jp/kiki/sc/
・使用说明书

2.请准备以下资料。
直驱马达AX系列TS型	TH型	技术资料
直驱马达AX系列MU型	技术资料
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设计、选型时	注意
	电磁刹车连接方法
AX4000T-EB

DC24V（用于驱动继电器）
TB2

DC24V（电磁刹车用电源）

电涌
保护器

AC200V三相

蓝色引线
（无极性）

保护接地

 铁氧体磁芯

继电器

电磁接触器（任意）

驱动器本体

保护元件
（执行器本体附带）

（编码器电缆）

直驱马达
执行器本体

电源噪声
滤波器

（马达电缆）

配线用断路器
G2

G1

SERIEST

C
N
1

DRIVER

C
N
2

T
B
1

C
N
3

T
B
2

POWER

CHARGE

L2

L3

L1C

L2C

L1

CN4AC100
-115V

50/60Hz

W

V

U

CN5

BK +
BK -

ABSODEX

MON.

Ａ Ｂ Ｓ Ｏ Ｄ Ｅ Ｘ
ＭＯＤＥＬ　：ＡＸ９０００ＴＳ

ＭＡＤＥ　ＩＮ　ＪＡＰＡＮ

ＳＥＲＩＡＬ：+25A1+25A1+25A1+25A1+25A1+25A1+25A1
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1）	 请勿将电磁刹车用于将旋转过程中的输出轴刹车、停止。
2）	 如果直接连接驱动器的BK＋、BK－与电磁刹车，将导致驱动器损坏。
3）	 如下所示将继电器等感应负载连接到外部触点时，请确保线圈额定电压DC24V，额定电流100mA以下，并采取电涌保护措施。

电磁刹车器用推荐电路 ・有触点继电器串联连接时

●	动作方法
1.	 通过NC程序（M68、M69）控制
执行“M68”代码时，BK＋、BK－间为非通电（刹车动作）状态,	
执行“M69”代码时，BK＋、BK－间为通电（刹车解除）状态。

2.	 通过刹车解除输入（I/O接插件、18针）控制
	 	在刹车动作状态下，刹车解除输入时，BK＋、BK-间变为通电（刹
车解除）状态。

●	 	如果电磁刹车的动作频率（ON-OFF次数）较高，外部触点请使用固
态继电器（SSR）。

	 推荐型号　G3NA-D210B-UTU　DC5-24（欧姆龙）
	 使用时请仔细阅读SSR的使用说明书。

●		继电器的触点容量必须为额定电流的10倍以上。如果低于该值，请
使用多级继电器，将2个以上继电器触点串联连接。可以延长有触点
继电器的触点使用寿命。

	如果让轴穿过带电磁刹车规格的中空孔，请使用非磁性材料（SUS303等）。
如果使用磁性材料（S45C等），可能会造成轴的磁化，将铁粉吸附到设备上或对周边元件产生磁力作用。

	请注意，在电磁刹车附近可能会吸附铁粉等，或者对测量仪、传感器、元件等造成影响。
	其他注意事项请参阅使用说明书（技术资料）。
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用于确保安全性的

使用前请务必阅读。
省力元件　警告及注意事项

安装、装配、调整时	注意
	执行器、驱动器间的线缆请务必使用专用线缆。此外，更改
专用线缆的长度及材质可能会造成功能退化或动作故障。
	务必连接正确的电源。如果连接非指定电源，可能会发生故
障。切断电源后需重新接通时，请在确认驱动轴的出轴已停
止的基础上，停留10秒以上再重新接通。
	增益调整前，请将直驱马达本体牢牢固定在机器上，并且牢
固安装工作台等负载。此外，请确认可动部位在转动时不会
发生干扰，能够安全运转。
	请勿用锤子等敲打输出轴或者强行组装。如发生损坏将影响
原本的精度和功能，引起故障。
	执行器本体附近请勿靠近稀土类磁铁等产生强磁场的物体。
否则可能会无法保持原有的精度。
	根据具体的使用条件，执行器本体将达到较高温度。请安装
盖板等避免碰触。
	根据具体的使用条件，驱动器表面将达到较高温度。放入配
电盘中以免碰触。
	请勿在执行器本体上进行钻孔等加工。如需进行加工，请与
本公司协商。
	请勿在执行器以及安装在执行器上的旋转台等可动部位进行维
护作业。

	执行器与驱动器的组合
	 ・	输入程序后（设置参数后），如果错误组合执行器与驱动器，
将发生报警3。请检查执行器与驱动器的组合。
（注）	执行器和驱动器的组合与输入程序不一致时，为防

止误动作将显示报警3。重新输入程序、参数后，报
警3解除。

	 ・	输入程序后（设置参数后），如果在误组合执行器与驱动
器的状态下运行，可能会导致误操作或设备损坏。

	 ・	如需更改电缆的长度，请单独订购电缆。
	 ・	如果连接了对应驱动器以外的驱动器，可能导致执行器烧
损。
	如需使用漏电断路器，请选择适用于变频器采取了高频措施
的型号。
	执行器外形尺寸图中的输出轴位置并非执行器原点位置。在
外形尺寸图中的输出轴位置使用时，需要通过原点偏移功能
调整原点位置。
	AX4009T、AX2000T、AX6000M系列系列的伸出电缆不是可
动电缆。请务必固定接头部位，防止其移动。此外，请勿抓
住引出电缆提起本体或者用力过猛。否则可能导致误动作、
报警、接插件损坏、断线。
		关于其他注意事项、符合海外规格的条件等，请参阅技术资
料（直驱马达AX系列TS型/TH型/直驱马达AX系列MU型技术
资料）。
	如果用力拉扯执行器伸出电缆、接插件部，可能导致伸出电
缆屏蔽编织线暴露在外。

使用及维护时	注意
	请勿将线缆划伤、用力拉扯或施加过大外力。
	一旦将执行器本体拆卸，可能无法恢复其原本的性能。尤其是
在拆卸旋转位置检测部后可能会引起误动作或精度变差。
	对组装有直驱马达的机械设备进行耐电压试验时，请拆下驱
马达上的主电源电缆，并且不要对驱动器本身外加电压。否则
会导致故障。
	发生报警“4”（执行器超载：电子过热保护）时，请等到执行器
温度充分下降后再重新启动。
发生报警“4”的原因如下。请排除报警原因后再使用。
	 ・共振、跳动引起→充分保证安装刚性。
	 ・节拍、速度引起→延长移动时间、停止时间。
	 ・	限制输出轴的结构引起→追加M68、M69命令。
	接通电源时，自接通电源起的数秒内不要移动输出轴，以识别
执行器坐标。

	关于其他注意事项、报警显示对应的故障排除，请参阅技术资
料（直驱马达AX系列TS型	TH型	/直驱马达AX系列MU型技术
资料）。

对于其他注意事项，请务必阅读下述资料中的注意事项。

1.通过互联网
　https://www.ckd.co.jp/kiki/sc/
　・使用说明书

2.请准备以下资料。
　直驱马达AX系列TS型/TH型
　技术资料
　直驱马达AX系列MU型技术资料
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关联产品

执行器　NX4系列
■	灵活的旋转定位
■	高刚性
■	安装及对中方便
■	通过确保空心孔可便于配线与配管
■	采用具有出色耐环境性的绝对编码器

驱动器　NXD系列

■	备有5种接口

■	丰富的功能设置工具“NX-Tools”
可在观察实时波形的同时进行最佳调谐

直驱马达

ABSODEX　执行器NX4系列
驱动器　NXD系列

■		τ	DISC系列	 	
具备高性能的Direct	Drive	Servo	Motor	 	
拥有丰富产品线，可满足高精度、高速、速度稳定性等各类要求。	 	
实现更高的性能。

并行Ⅰ/O

样本编号：CC-1456

各種ネットワークに対応

CC-1456

 アブソデックス
 アクチュエータ NX4シリーズ
 ドライバ NXDシリーズ

DIRECT DRIVE ACTUATOR NX4, NXD SERIES

New Products

拓く。
旋回の新しい選びかた。

电动执行器　无马达综合 样本编号：CB-055C

无马达电动执行器的产品阵容丰富

■		滑块型	 	
高速搬送用	 EBS-L系列	 	
高负载搬送用	 ETS/ECS系列	 	
长行程搬送用	 ETV/ECV系列	 	
高效搬送用	 EKS-L系列

■		活塞杆型	 	
压入、升降用	 EBR-L系列 CB-055C

电动执行器
无马达综合

电动执行器　无马达综合

https://www.ckd.sh.cn/
综合样本的PDF、DXF数据

CKD网站
元件产品

新产品的PDF、DXF数据

从产品一览搜索
从新产品搜索

CKD网站
元件产品

2D/3D的CAD数据

CKD网站
元件产品

资料、下载
数字样本/样本PDF

资料、下载
2D CAD数据/3D CAD数据

网站介绍
可以下载CKD产品的样本PDF及CAD数据。

Our style for new world standards.
我们的风格将引领新标准。

2021.3

2021
2021 1

　电
动
执
行
器

　无
马
达
综
合

※仅限日本销售
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关联产品
电动执行器　FLSH/FLCR/FGRC系列 样本编号：CC-1444C

■ 	双卡爪夹持型　FLSH系列	 	
可灵活搬送多种工件

■ 	滑台型　FLCR系列	 	
适用于短行程的工件搬送和定位

■ 	摆台型　FGRC系列　适用于分度动作及工件的翻转

■ 	控制器　ECR系列　	
可连接任何执行器的“单控制器”

■ 	控制器　ECG系列	 	
库存管理简单、设计简单、设定简单的“新控制器”

电动执行器　EJSG系列 样本编号：CC-1569C

可在各种环境下使用的电动执行器

■ 耐环境系列齐齐上阵
追求易操作性和高刚性的5种产品可供选择
标准型			防尘规格			低发尘规格
适用于二次电池制造工序、食品制造工序

■ 紧凑继承了高刚性本体
采用与本体一体的宽幅导轨，同时实现高刚性与省空间。

样本编号：CC-1591电动执行器　D系列、G系列

承袭了气动元件DNA的新电动执行器

■	D系列（螺杆驱动方式）
　	专用于两点间定位用途的执行器
■	D系列（弹簧驱动方式）
　		专用于夹紧、夹持用途		 	
弹簧内置型执行器

■	G系列（螺杆驱动方式）	
　	64点定位执行器
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※本样本中的产品及其相关技术和软件，受日本《外汇及对外贸易法》的补充性出口条例管控。
需从日本出口本产品及其相关技术或软件时，根据日本法律请务必注意防止将其用于与军火、武器相关的用途中。
●出于改良的目的，本样本上记载的产品规格及外观可能会进行变更，恕不另行通知，敬请谅解。
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