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双腕スカラロボット
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特　長
人との共存作業
安全を担保するための様々な機能や柔らかな表面材料の採用
等により、人との共存、協働作業が可能です。万一ロボットが衝突
しても、衝突検知機能がロボットを停止させ、事故を防止します。

上下ストローク（Z軸）を550mmに拡大
上下ストロークを150mmから550mmに拡大したため、深い
箱への箱詰め作業などの適用範囲が大幅に広がりました。

可搬質量を3kgにパワーアップ
可搬質量を2kgから３kg（両腕で6kg）にパワーアップしたため、
適用できる作業が増えました。

ビジョン機能が手軽に利用可能
ソフトフェアを追加（オプション）するだけで、ビジョンセンサが利
用できるため、ビジョン用にコントローラを別途用意する必要が
ありません。

本体とコントローラ部の分離が可能
アーム本体とコントローラの一体型に加え、アーム本体とコント
ローラを分離可能としたため、現場レイアウトの自由度が向上し
ました。



東京営業所
〒135-0091  東京都港区台場2丁目3-1
Tel. 03-6457-1928 Fax. 03-6457-1971
中部営業所
〒480-1115  愛知県長久手市菖蒲池105
Tel. 0561-63-6800 Fax. 0561-63-6808
関西営業所
〒650-8680  神戸市中央区東川崎町1丁目1-3
Tel. 078-360-8660 Fax. 078-360-8661
広島営業所
〒732-0802  広島県広島市南区大州1-4-4 
Tel. 082-286-1711 Fax. 082-286-1007

営業問合せ先

ロボットビジネスセンター

https://robotics.kawasaki.com/ 

東京本社
〒105-8315 東京都港区海岸1丁目14-5
Tel. 03-3435-2501 Fax. 03-3437-9880
明石工場
〒673-8666 兵庫県明石市川崎町1-1
Tel. 078-921-2946 Fax. 078-923-6548

duAro 2アーム

コネクタBOX（背面出）

ベースプレート 機内ハーネス

分離ハーネス

操作BOX

F61コントローラ

分離オプション 適用例

完成品の出荷前梱包

実装基板の検査

duAro 2

適用用途 組立　搬送　塗布
動作自由度（軸） 各アーム 4

最大可搬質量（kg） 各アーム 3 （両アームでは6）
位置繰り返し精度（mm） ±0.05

最大ストローク

アーム1（下アーム） アーム2（上アーム）
腕旋回 （°） –170 - +170 （JT1） –140 - +500 （JT1）
腕旋回 （°） –130 - +140 （JT2） –140 - +130 （JT2）
腕上下 （mm） 0 - +550 （JT3） 0 - +550 （JT3）
手首回転 （°） –360 - +360 （JT4） –360 - +360 （JT4）

制御軸数  （軸） 最大12（標準接続8、オプション4）
駆動方式 フルデジタルサーボ

動作方式
マニュアルモード 双腕協調動作、単腕独立動作、【補間モード】各軸、ベース座標、ツール座標
オートモード 双腕協調動作、単腕独立動作、【補間モード】各軸補間、直線補間

教示方式 ダイレクト教示方式、タブレットによる簡易教示方式
記憶容量  （MB） 16

I/O信号
汎用入力 （点） 16（最大80）
汎用出力 （点） 16（最大80）

電源仕様
AC200-230V±10%、50/60Hz±2%、単相、最大2.0kVA＊1

D種（第3種）接地（ロボット専用接地）、漏れ電流最大10mA以下
本体質量（kg） 一体型 : 210、 分離型 : 100

設置方法 床置き

設置環境
周囲温度  （℃） 5 - 40＊2

相対湿度  （％） 35 - 85 （但し、結露なきこと）＊2

＊1：電源投入時及びサーボON時には、瞬時に定常状態の電流の数倍から数十倍の突入電流が発生します。この突入電流により電源電圧の
ドロップが発生する恐れがありますので、瞬間的な負荷の電流に対しても充分余裕のある電源容量を選定してください。

＊2：表記範囲外でのご使用については、別途ご相談ください。
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矢視 A
(S=1/2)

JT4 ±360ﾟ JT4 ±360ﾟ

動作範囲と寸法

仕　様

(mm)
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