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著作権所有 © 越疆科技有限公司2023。無断転載禁止。 

当社の書面による許可なくいかなる法人または個人も本書の内容の一部あるいは全部を

勝手に抜粋、複製することはできず、またいかなる形式で広めることもできません。 

 

 

 

免責事項 

法律に定められる最大限の範囲内において、本マニュアルに記載の製品（ハードウエア、

ソフトウエア、ファームウエアなどを含む）は全て「現状のまま」提供され、欠陥、不具

合、故障が存在する可能性があり、当社は、明示または黙示を問わずいかなる形式の保証

も提供いたしません。これは、市場性、品質満足度、特定目的に対する適合性や第三者の

権利を侵害しないなどの保証を含みます。また、本マニュアルの使用あるいは当社製品使

用に起因するいかなる特殊、付帯、偶発的あるいは間接的損害についても賠償を行なうこ

とはありません。 

本製品のロボットのご使用にあたっては、事前に本ユーザーマニュアルおよびネット上で

公開されている関連技術資料、関連情報をご確認いただき、ロボット及びその関連する知

識を十分にご理解していただいた上でご使用ください。専門スタッフの指導の下で本マ

ニュアルをご使用ください。本マニュアルに記載の全ての安全に関する情報は、Dobotが

保証するものではありません。たとえ本マニュアルおよび関連する説明に準拠した場合で

あっても、ご使用中において危険や損失が発生する可能性は依然としてあります。 

本製品の使用者は関連する国家の適切に実行できる法律法規に必ず従い、いかなる重大な

危険も存在しない中で越疆ロボットを使用する責任を有します。 

 

 

 

 

 

 

 

 

Shenzhen Yuejiang Technology Co., Ltd. 

所在地：深セン市南山区留仙大道3370号南山智園崇文区2号棟1003 

URL：www.dobot-robots.com 

 

  

 

http://www.dobot-robots.com/
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前書き 

適用範囲 

ロボットアーム： 

⚫ DOBOT CR3 

⚫ DOBOT CR5 

⚫ DOBOT CR7 

⚫ DOBOT CR10 

⚫ DOBOT CR12 

⚫ DOBOT CR16 

ロボットアームのスタンド上の銘板の右上にロボットアームの型番が記載されています。

下図は、CR5 の銘板の例です。 

 

 

コントロールキャビネット： 

⚫ DOBOT CC162 

コントロールキャビネット上の銘板の右上にコントロールキャビネットの型番が記載さ

れています。 
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目的 

本マニュアルはDobot CRシリーズ協働ロボットの機能、技術規格、インストール指導など

を紹介し、ユーザーの協働ロボットの理解と使用に供するものである。 

対象読者 

本マニュアルは下記の方を対象としています。 

 一般ユーザー 

 セールスエンジニア 

 設置およびデバッグエンジニア 

 テクニカルサポートエンジニア 

 

改定記録 

日時 改定記録 

2023/03/22 初版 

 

標識の定義 

本マニュアル中の下記標識は、それぞれ以下の意味を表しています。 

標識 説明 

危険 
回避しなければ、人員の死亡または重傷を引き起

こす可能性が高い潜在的危険性があることを示

します 

警告 
回避しなければ、人員の軽傷やロボットの破損な

どを引き起こす可能性が中程度または低い潜在

的危険性があることを示します 

注意 
潜在的危険性があることを示します。これらのテ

キスト内容を無視した場合、ロボットの破損や

データの損失、予期せぬ結果を招く可能性があり

ます 

説明 
本文への強調または補足である追加情報を示し

ます 

 

 

 

 

 



              Dobot CR シリーズユーザーマニュアル   

第 1.02 版（2023-03-22）        ユーザーマニュアル     著作権所有 © Yuejiang Technology Co., Ltd. 

 iv  

目次 

1. 安全 ........................................................................................................................... 1 

1.1 責任 .................................................................................................................................. 1 

1.1.1 責任と規範 ......................................................................................................... 1 

1.1.2 責任制限 ............................................................................................................. 1 

1.1.3 予定される用途 ................................................................................................. 1 

1.2 安全警告標識 .................................................................................................................. 2 

1.3 一般的安全 ...................................................................................................................... 2 

1.4 人身の安全 ...................................................................................................................... 6 

1.5 緊急状況 .......................................................................................................................... 7 

1.5.1 非常停止装置 ..................................................................................................... 7 

1.5.2 緊急状態の復帰 ................................................................................................. 7 

1.5.3 関節の強制緊急移動 ......................................................................................... 7 

2. 輸送 ........................................................................................................................... 8 

3. 製品紹介 ................................................................................................................... 9 

3.1 製品外観 .......................................................................................................................... 9 

3.2 ロボットアーム ............................................................................................................ 10 

3.2.1 ロボットアームの構成 ................................................................................... 10 

3.2.2 先端のボタンとインジケーターランプ ....................................................... 10 

3.3 コントロールキャビネット ......................................................................................... 12 

3.4 操作端末 ........................................................................................................................ 13 

4. 製品特性 ................................................................................................................. 14 

4.1 座標系 ............................................................................................................................ 14 

4.1.1 関節座標系 ....................................................................................................... 14 

4.1.2 ユーザー座標系 ............................................................................................... 14 

4.1.3 ツール座標系 ................................................................................................... 15 

4.2 0 点ポーズ ..................................................................................................................... 15 

4.3 特異点ポジション......................................................................................................... 16 

4.3.1 肩関節特異点ポジション ............................................................................... 16 

4.3.2 肘関節特異点ポジション ............................................................................... 17 

4.3.3 腕関節特異点ポジション ............................................................................... 18 

4.4 制動時間と制動距離..................................................................................................... 18 

5. ロボットの規格 ..................................................................................................... 19 

5.1 CR3 ロボットの規格 .................................................................................................... 19 

5.1.1 CR3 製品の寸法および移動範囲 ................................................................... 19 

5.1.2 CR3 スタンドの取り付け寸法 ....................................................................... 20 

5.1.3 CR3 先端フランジ寸法 ................................................................................... 20 

5.1.4 CR3 先端負荷曲線 ........................................................................................... 21 

5.2 CR5 ロボットの規格 .................................................................................................... 22 

5.2.1 CR5 製品の寸法と移動範囲 ........................................................................... 22 

5.2.2 CR5 スタンドの取り付け寸法 ....................................................................... 23 

5.2.3 CR5 先端フランジ寸法 ................................................................................... 23 



              Dobot CR シリーズユーザーマニュアル   

第 1.02 版（2023-03-22）        ユーザーマニュアル     著作権所有 © Yuejiang Technology Co., Ltd. 

 v  

5.2.4 CR5 先端負荷曲線 ........................................................................................... 24 

5.3 CR7 ロボットの規格 .................................................................................................... 25 

5.3.1 CR7 製品の寸法と移動範囲 ........................................................................... 25 

5.3.2 CR7 スタンドの取り付け寸法 ....................................................................... 26 

5.3.3 CR7 先端フランジ寸法 ................................................................................... 26 

5.4 CR10 ロボットの規格 .................................................................................................. 27 

5.4.1 CR10 製品の寸法と移動範囲 ......................................................................... 27 

5.4.2 CR10 スタンドの取り付け寸法 ..................................................................... 28 

5.4.3 CR10 先端フランジ寸法 ................................................................................. 28 

5.4.4 CR10 先端負荷曲線 ......................................................................................... 29 

5.5 CR12 ロボットの規格 .................................................................................................. 30 

5.5.1 CR12 製品の寸法と移動範囲 ......................................................................... 30 

5.5.2 CR12 スタンドの取り付け寸法 ..................................................................... 31 

5.5.3 CR12 先端フランジ寸法 ................................................................................. 31 

5.6 CR16 ロボットの規格 .................................................................................................. 32 

5.6.1 CR16 製品の寸法と移動範囲 ......................................................................... 32 

5.6.2 CR16 スタンドの取り付け寸法 ..................................................................... 33 

5.6.3 CR16 先端フランジ寸法 ................................................................................. 33 

5.6.4 CR16 先端負荷曲線 ......................................................................................... 34 

5.7 コントロールキャビネットの寸法 ............................................................................. 35 

6. 電気特性 ................................................................................................................. 36 

6.1 コントロールキャビネット接続ポート ..................................................................... 36 

6.1.1 ポート概要 ....................................................................................................... 36 

6.1.2 共通 I/O ポートパネル .................................................................................... 37 

6.1.3 デジタル I/O ポートの説明 ............................................................................ 40 

6.1.4 アナログ I/O ポートの説明 ............................................................................ 42 

6.1.5 エンコーダーI/O ポートの説明 ..................................................................... 43 

6.1.6 安全 I/O ポートの説明 .................................................................................... 43 

6.2 ロボットアームポート ................................................................................................. 47 

6.2.1 ヘビーデューティーケーブルポートの説明 ............................................... 47 

6.2.2 先端 I/O ポートの説明 .................................................................................... 48 

7. セットアップと使用 ............................................................................................. 51 

7.1 セットアップ環境......................................................................................................... 51 

7.2 開梱 ................................................................................................................................ 51 

7.3 ロボットのセットアップ ............................................................................................. 52 

7.3.1 ロボットアームのセットアップ ................................................................... 52 

7.3.2 コントロールキャビネットの取り付け ....................................................... 52 

7.3.3 先端ツールの取り付け ................................................................................... 53 

7.4 ケーブル接続 ................................................................................................................ 53 

7.5 ロボットの試運転......................................................................................................... 55 

8. メンテナンスと保守 ............................................................................................. 56 

8.1 安全指示 ........................................................................................................................ 56 



              Dobot CR シリーズユーザーマニュアル   

第 1.02 版（2023-03-22）        ユーザーマニュアル     著作権所有 © Yuejiang Technology Co., Ltd. 

 vi  

8.2 ロボットアームのメンテナンス ................................................................................. 57 

9. 認証と検査 ............................................................................................................. 59 

10. 品質保証 ............................................................................................................... 69 

10.1 製品品質保証 ................................................................................................................ 69 

10.2 免責事項 ........................................................................................................................ 69 

付録 技術規格 .......................................................................................................... 70 

付録 A ロボットアーム技術規格 ....................................................................................... 70 

付録 B コントロールキャビネット技術規格 ................................................................... 74 

付録 C I/O 簡易回路と規格 .................................................................................................. 76 



              Dobot CR シリーズユーザーマニュアル   

第 1.02 版（2023-03-22）        ユーザーマニュアル     著作権所有 © Yuejiang Technology Co., Ltd. 

 1  

1. 安全 

1.1 責任 

1.1.1 責任と規範 

本マニュアルが提供する情報は、1つの完全なロボットシステムの設計、インストールお

よび操作については含まず、またこの完全なシステムの安全性に対して、影響を及ぼす全

ての周辺設備についても含んでいません。完全なシステムの設計とインストールは、属す

る国家の標準と規格の中で確立された安全要件を満たす必要があります。 

越疆のインテグレーターは、関係国の安全に関する法律と規格を理解するとともに、完全

なロボットシステムにおいていかなる重大な危険も存在しないことを確実に保証する責

任があります。このことには以下の内容が含まれますが、必ずしもこれらに限定される訳

ではありません。 

⚫ 完全なロボットシステムのリスク評価 

⚫ リスク評価に基づく安全設備とメカニズムの追加 

⚫ ソフトウエアにおける適切なセキュリティの設定 

⚫ ユーザーがいかなる安全対策についても変更が加えられないようにすること 

⚫ 全てのロボットシステムの設計とインストールが正確で間違いないことの確認 

⚫ ユーザー向けの関連トレーニングの提供 

⚫ ロボットへのインテグレーターの関連マーク、連絡先情報の明示 

⚫ 関連する技術ファイルの保管 

1.1.2 責任制限 

このマニュアルの安全に関する全ての情報は、全てを越疆が保証すると見なすものではあ
りません。たとえ全ての安全指示を遵守したとしても、ロボットには依然として傷害ある
いは損害をもたらす可能性があります。 

1.1.3 予定される用途 

Dobot CRシリーズロボットは工業ロボットであり、例えば、先端ツールでの製品や部品

の加工あるいは搬送を行なう一般的な工業用途としてのみ使用可能です。 

Dobot CRシリーズロボットは、衝突検出を含む特別な安全機構を有しています。これら

の機構は、ロボットが人間と協働作業をするために設計されたものですが、リスクのな

い状況下で、リスク評価を経ただけのものです。即ち、ツール、製品、環境およびその

他の機器は全て特定の応用におけるリスク評価を経たものであり、重大なリスクがない

ことが証明された完全な応用に限定されたものです。 

予定された用途と異なる用途および応用についてはいかなるものでも全て許可されませ

ん。それは以下を含みますがこれに限定されません。 

⚫ 潜在的に爆発のリスクのある環境で用いる。 

⚫ 生命に関わる応用に用いる。 

⚫ リスク評価を経ずに直接使用する。 

⚫ 規定の規格を超えて使用する。 

⚫ よじ登るためのツールとして使用する。 
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1.2 安全警告標識 

本マニュアル中の下記安全警告標識は、それぞれ以下の意味を表しています。製品上に

おいても同様に警告標識を使用しています。 

標識 説明 

危険 
回避しなければ、人員の死亡または重傷を引き起こす可能性が高い潜在的危険

性があることを示します 

感電の危険 
回避しなければ、人員の死傷あるいは設備の重大な損傷をもたらす可能性のあ

る、差し迫った危険な電気的状況 

高温危険 

あるいは 

 

高温の表面は危険であり、接触すると怪我をする可能性があります 

警告 
回避しなければ、人員の軽傷や設備の破損などを引き起こす可能性が中程度ま

たは低い潜在的危険性があることを示します 

注意 
潜在的危険性があることを示します。これらのテキスト内容を無視した場合、

ロボットアームの破損やデータの損失、予期せぬ結果を招く可能性があります 

用心 
回避しなければ、人員の傷害あるいは設備の損壊にいたるような状況、このよ

うな標識が付された事項は、状況によっては、時として重大な結果をもたらす

可能性があります 

 

1.3 一般的安全 

ロボットの最初の起動及び使用時は、以下の安全に関する説明に従う必要があります。 

危険 

 帯電設備に属するロボットの制御システムは、専門家以外は、勝手に配線

の変更をしてはいけません。従わない場合には、設備あるいは人身に傷害

をおよぼす可能性が高くなります。 

 設備の操作時、現地の法規および規範を厳格に遵守しなくてはなりません。

マニュアルに記載の安全注意事項はあくまで現地の安全規範の補足です。 

 規定された環境の範囲内で設備を使用してください。設備の規格および負

荷条件を超えての使用は、製品の使用寿命を短縮し甚だしい場合には設備

の損壊にいたります。 
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 ユーザーは設備を安全条件下で運行させることが必要です。周辺には、危

険な設備の物があってはいけません。 

 頻繁にコントロールキャビネットの電源を起動あるいは停止してはいけま

せん。コントロールキャビネット内部の主電気回路の部品の性能が低下す

る可能性があります。もし、繰り返し電源の起動あるいは停止をする必要

が有る場合には、オンオフの間隔は1分以上としてください。 

高温危険 

 ロボットアームとコントロールキャビネットは動作の過程で発熱すること

があります。ロボットアームの作業中や作業停止直後には、操作をしたり

ロボットアームに触れたりしないでください。 

 源を切って1時間待つと、ようやくロボットは冷却されます。 

 コントロールキャビネットの高温部に指を入れないでください。 

注意 

 設備のインストール、操作、メンテナンスを担当する人員は、必ず先に厳

格なトレーニングをする必要があります。各種の安全注意事項を理解し、

正確な操作とメンテナンス方法を身につけて初めて設備の操作やメンテナ

ンスができるのです。 

 専門的なトレーニングを受けていない作業者は、勝手に設備の分解やメン

テナンスをしてはいけません。もし、設備が故障した場合には速やかに深

セン市越疆科技有限公司のテクニカルサポートエンジニアに連絡してくだ

さい。 

 日常点検および定期メンテナンスを必ず実施し、故障部品は適時に交換し、

設備の安全動作を保障するようにしてください。 

 当該設備を廃棄処分する場合には、関連する法律を遵守し産業廃棄物を正

しく処理して環境保護に努めてください。 

 人が誤ってロボットアームの作業エリアに入らないように、安全防護柵を

必ず設置し、危険区域に人が立ち入らないようにしてください。 

 ロボットの操作の前に、安全防護柵の中に人がいないことを確認し、ロボッ

ト操作時には必ず安全防護柵の外で操作してください。 

 ロボットを永久磁場にずっと暴露しないでください。強磁場はロボットの

損壊につながります。 

 製品の使用説明に従わないあるいはその他不当な操作によりロボットが損

壊あるいは人に傷害が発生した場合に対しては、深セン市越疆科技有限公

司は、いかなる責任も一切負いません。 
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 ホイストや走行クレーンなどの運搬作業は適切で信頼性のある昇降設備を

使用し、各国の関連規定に基づき特別な操作資格を持つ作業者あるいは会

社が許可した作業者が行なうことが必要です。 

 運搬中のロボットは、2m範囲内に障害物がなく、関係する作業者は吊り下

げられたロボットから離れていなくてはなりません。 

 深セン市越疆科技有限公司は、設備輸送および搬送中に生じた損害に対し

て責任を負いません。 

 梱包前には必ずロボットアームの梱包姿勢、各軸のバンドブレーキが正常

であることを確認します。 

 作業者が突発的な状況下ですぐにその場から離れられるように梱包エリア

の周囲には障害物がないようにしなくてはいけません。 

 ロボットアームの輸送時には、ロボットアームが安定するようにしっかり

と固定して梱包することが必要です。 

 外側の梱包を除去した後は、ロボットアームがもとの梱包姿勢を保持し、

各軸のバンドブレーキが正常であることを確認することが必要です。 

 作業者が突発的な状況下ですぐにその場から離れられるように開梱エリア

の周囲には障害物がないようにします。 

 デバッグ中には、関係者やその他の設備（デバッグ用のPCを含む）は、

ロボットの危険エリア内にとどまっていないことを確認する必要があ

ります。 

 必要時にはヘルメット、安全靴（靴底に滑り止めがついているもの）、マ

スク、防護メガネ、手袋などの相応しい安全防護用品を身に着けます。適

切でない衣服は人身傷害の原因となる可能性があります。 

 ロボットアームの動作中あるいは、ロボットアームの操作時は勝手にロ

ボットアームの作業エリアに入らないようにしてください。そうでない場

合には、設備あるいは人身に傷害をおよぼす可能性が高くなります。 

 ロボットアームに異常が発生した場合には、ロボットを停止させ検査を行

なうことが必要です。 

 操作作業者はデバッグ終了後、まず手動モードでテストを行い問題がない

ことを確認後に自動動作を行なうことが必要です。 

 電気的な故障でコントロールキャビネットの再起動が必要な場合には、再

起動時に、手動でロボットを自動動作の原点位置に戻すことで再度自動動

作を起動することができます。 

 保守点検修理および配線作業前には、必ず電源を切り、「通電禁止」の表

示を掲示することが必要です。そうでない場合には、感電し作業員が負傷

する可能性があります。 
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 ロボットアームや制御盤の分解時には、ESDの法規を遵守してください。 

 制御盤の給電系統の分解は行なわないようにしてください。制御盤のオフの

後、給電系統にはまだ高圧の電気が数時間残留している可能性があります。 

 ロボットの分解と修理作業については、深セン市越疆科技有限公司のテク

ニカルサポートまでご連絡ください。 

 保守点検修理作業は必ず指定の作業員が実施してください。そうでない場

合には感電し作業者が負傷する可能性があります。 

 手動でブレーキを解除するとロボットアームは重力の影響で動く可能性が

あります。このため手動でブレーキを解除した時は、必ずロボットアーム

及びロボットアーム上に設置したツールあるいはワークは確実に支えてお

くことが必要です。 

 メンテナンス、検査作業を行なうためにロボットの制御盤の扉が開いた状

態で一次側電源に接続する時には、必ずロボットの制御盤内部に太陽光や

サーチライトなどの強い光が直接入らないようにしてください。そうでな

い場合には、故障あるいはエラー動作につながります。 

 感電防止のため、部品交換は、まずブレーカーをオフにし、メイン電源を

切った後に実施します。 

 メイン電源を切ってから5分後に、部品の交換をしてください。 

 交換作業は必ず規定された作業者が実施します。 

 グループIカテゴリＡの工業医療用ロボットに基づいて設計及び検査され

た設備は、家庭および軽工業の環境下においては、電波傷害を起こす可能

性があるため防護対策が必要です。 

 強輻射源（例えば、シールドのない高周波源）の傍で本設備を使用しない

でください。そうでない場合には設備の正常動作が妨害される可能性があ

ります。 

警告 

 設備の操作前には、静電防止服、静電防止手袋を着用してください。 

 設備の銘板、説明、アイコンおよびマークは絶対に変更したり、取り外し

たり、修正したりしないでください。 

 設備を操作する前には、非常停止機能の操作方法を熟知することに加え、

突発的な状況下でロボットアームが、カテゴリ1の非常停止で停止できるよ

うにしておいてください。 

 設備の運搬、取付においては必ず注意を払ってください。ぶつからないよ

うにし、梱包箱の上の注意書きに従い、取り扱いに注意し、矢印に従って

設備を正確に設置してください。そうでない場合には、簡単に機器が壊れ

てしまいます。 



              Dobot CR シリーズユーザーマニュアル   

第 1.02 版（2023-03-22）        ユーザーマニュアル     著作権所有 © Yuejiang Technology Co., Ltd. 

 6  

 設備と人身の安全を守るために付帯のケーブルを使用してください。 

 ロボットおよびツールは、ともに正確で安全に決められた位置に設置され

ることが必要です。 

 ロボットアームには自由に動ける十分なエリアを確保します。 

 ロボットが破損した場合は、使用を継続しないでください。 

 どのような衝突であっても大量の運動エネルギーが放出されます。これら

の運動エネルギーは、高速走行時や高負荷時よりもはるかに高い。 

1.4 人身の安全 

ロボットシステムが動いている時、作業者の人身の安全を確保することが必要です。下記

に一般的な注意事項を示します。 

警告 

 設備運搬時、現地の法律や法規が許容する一人で運べる最大重量を超えて

はいけません。 

 通電状態で、設備の接続端子に触れたり分解したりしないでください。そ

うでない場合には、感電事故が発生する可能性があります。 

 設備が適切に接地されていることを確認してください。そうでない場合に

は、人身の安全に危険が及ぶ可能性があります。 

 コントロールキャビネット内部の残留電圧により感電事故が発生しないよ

うに、コントロールキャビネットの電源を切ってから10分以内は電源端子

に触れたり、内部の部品を分解したりしないでください。 

 コントロールキャビネット内部の残留電圧により感電事故が発生しないよ

うに、たとえコントロールキャビネットの電源スイッチが既に「OFF」状態

であっても、コントロールキャビネット内の部品に勝手に触れたり、分解

したりしないでください。 

 ロボットを使用して作業をするときには、ダブダブした服を着用したり、

アクセサリーをつけたりしないでください。ロボットを操作するとき長い

髪は、頭の後ろに束ねてください。 

 ロボットの運転期間内にロボットアームが停止しているように見えても、

ロボットアームが起動信号を待っていて、動作が差し迫っている状態であ

る可能性があります。このような状況下では、ロボットアームは動作中で

あると見なされるべきであるので、ロボットアームには近づかないでくだ

さい。 
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1.5 緊急状況 

1.5.1 非常停止装置 

緊急状況下では、非常停止スイッチを押し、ロボットアームの一切の運動が停止してロッ

クするようにします。 

非常停止スイッチは安全保護装置ではありませんが、二次的な保護設備と考えられます。 

1.5.2 緊急状態の復帰 

非常停止スイッチを押すとロックがかかります。緊急状態から復帰するには、スイッチ上

の表示に従いスイッチを回しロックを解除します。 

警告 

ロボットシステムの危険が完全に排除された後にのみロボットアームの操作が

可能になり緊急状態から復帰します。 

1.5.3 関節の強制緊急移動 

きわめてまれな緊急状況下では、ロボットの電源が失効あるいは電源が使用できなくなっ

た状況で、ロボットアームの関節を移動させる必要がある場合があります。この時には、

大きな力でロボットアームを押すかあるいは引いて関節を強制的に移動させます。 

警告 

ロックした関節の強制移動は関節を壊す可能性があるので、緊急状況下での操

作のみに限られます。 
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2. 輸送 

ロボットアームの輸送時には、ロボットアームを梱包姿勢に戻さなくてはいけません（ロ

ボットアームコントロールソフトで設定を行なってください。詳細はコントロールソフト

ウエアユーザーマニュアルを参照してください）。オリジナルの梱包材を使用して輸送を

行ないます。 

輸送時はロボットアームが安定していなくてはいけませんし、適切な処置により固定され

なくてはいけません。 

輸送および長期保管時には、周囲の温度は－20～55℃の範囲とし、湿度は、95％以下で結

露なしとしなくてはいけません。 

梱包よりロボットアームを取り出して設置位置まで移動するときには、ロボットアームを

手でしっかりと押さえて、スタンドに全ての固定ボルトを締め付けます。 

今後また梱包して輸送するということに備えて輸送完了後、もとの梱包材は、乾燥した場

所に適切に保管しなくてはいけません。 

警告 

⚫ 設備を持ち上げるとき作業者の背中あるいは身体の他の部位に過度に力

がかからないように、必要によっては適切な昇降設備を使用するようにし

ます。 

⚫ 越疆は輸送中に発生したいかなる損壊についても責任を負いません。 

⚫ ロボットの設置時には、設置に関する指示をしっかりと遵守しなくてはい

けません。 
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3. 製品紹介 

3.1 製品外観 

 

図 3.1  ロボットシステム外観 

ロボットシステムに含まれる主要部品： 

CRロボットアーム：6軸ロボットアーム、主要作動部品です。 

コントロールキャビネット：コアコンピューティングと電気部品です。 

非常停止スイッチ：コントロールキャビネット上に接続し非常停止機能を実現します。 

無線LAN子機：コントロールキャビネットに挿入し、操作端末がWiFiを経由してロボッ

トと接続しロボットをコントロールできるようにします。 

ヘビーデューティーケーブル：ロボットアームとコントロールキャビネットの接続に使

用します。 

この他、システムには操作端末（タブレットあるいはPC）があり、ロボットコントロー

ルソフトウエアのインストールに使用します。 

 

図 3.2  操作端末 
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3.2 ロボットアーム 

3.2.1 ロボットアームの構成 

CRシリーズのロボットアームには、図 3.3（CR5の例）に示しますように6つの回転運動

関節、大小アームからなる2つのコネクティングロッドが含まれます。ロボットアームの

スタンドにはヘビーデューティーケーブルの接続コネクタがあり、ロボットアームの先端

にはスイッチとインジケーターランプそしてツールフランジの側面に丸形コネクタがあ

ります。 

 

図 3.3  CR ロボットアーム 

3.2.2 先端のボタンとインジケーターランプ 

CRシリーズのロボットアームの先端にはいくつかのボタンとインジケーターランプがあ

ります。図 3.4に示す通りです。 
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図 3.4  先端のボタンとインジケーターランプ 

先端のインジケーターランプは以下の内容を意味します： 

⚫ 青色点灯：ロボットアーム電源オンでディセーブル状態 

⚫ 青色点滅：ドラッグティーチング状態（あるいはロボットアーム起動中/ロボットアームとコ

ントロールキャビネット接続異常） 

⚫ 緑色点灯：ロボットアームイネーブル状態（停止中） 

⚫ 緑色点滅：自動動作状態（プロセス実行中） 

⚫ 黄色点灯：軌跡の記録状態 

⚫ 黄色点滅：軌跡再現状態 

⚫ 赤色点灯：ロボットエラー状態 

先端のボタンの機能は以下の通りです： 

⚫ ドラッグティーチングボタン：ロボットアームのイネーブルオン状態（インジケーターランプ

緑色点灯）で、3秒長押しして放すと、ロボットアームは、ドラッグティーチング状態になり

ます（インジケーターランプは緑色点滅）。ロボットアームをティーチングポイントまで引い

て移動させた後、短くボタンを1回押と、ロボットアームはドラッグティーチングを終了しま

す（インジケーターランプは緑色点灯に変化）。 

⚫ 先端のコントロールボタン：短く押して先端ツールをコントロールします。具体的な機能はコ

ントロールソフトウエア「Dobot+」で構成する必要があります。 

⚫ イネーブルオン/イネーブルオフボタン：ロボットアームが電源オンイネーブルオフ状態（イ

ンジケーターランプ青色点灯）でボタンを3秒長押しして放すとロボットアーム上はイネーブ

ルオンをスタート（インジケーターランプ青色点滅）します。イネーブルオンに成功した後、

インジケーターランプは緑色点灯に変わります。インジケーターランプがイネーブルオン状

態（インジケーターランプが緑色点灯）で、ボタンを6秒長押しして放すと、ロボットアーム

はイネーブルオフをスタート（インジケーターランプは緑色点滅）します。イネーブルオフに

成功するとインジケータは青色点灯に変わります。 
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⚫ 軌跡記録ボタン：ロボットアームがイネーブルオン状態（インジケーターランプ緑色点灯）で、

ボタンを3秒長押しして放すと、ロボットアームは軌跡記録状態に入ります（インジケーター

ランプ黄色点灯）。軌跡の記録を完了したあと、短くボタンを1回押すと、ロボットアームは

軌跡記録状態を終了します（インジケーターランプは緑色点灯に変化）。 

⚫ 軌跡再現ボタン：ロボットアームがイネーブルオン状態（インジケーターランプ緑色点灯）で、

ボタンを3秒長押しして放すと、ロボットアームは軌跡再現状態に入り（インジケーターラン

プ黄色点滅）、最も新しい軌跡の記録を再現します。軌跡再現状態で、短くボタンを1回押す

とロボットアームは軌跡再現状態を終了します（インジケーターランプは緑色点灯に変化）。 

3.3 コントロールキャビネット 

CRシリーズのロボットアームはコントロールキャビネットとセットで使用する必要があ

ります。コントロールキャビネットの外観は、下記の図に示す通りです。各電気接続ポー

トの詳細定義は電気特性をご参照ください。 

 

図 3.5  コントロールキャビネットの外観 

電源とロボットアームを接続して短く電源ボタンを押すと、コントロールキャビネットが

始動し、ロボットアームをオンにします。青色ランプが点滅を開始し、青色ランプが点灯

するとコントロールキャビネットの始動が成功したことを表します。コントロールキャビ

ネットが起動している状態で、電源ボタンを3秒以上長押しして放すと、コントロールキャ

ビネットは、電源をシャットダウンし、ロボットアームの電源をオフにします。青色ラン

プが消えるとシャットダウンが成功したことを表します。 

コントロールキャビネット背面にある一般のI/Oポートの上には緑黄赤の三色のインジ

ケーターランプがあり、コントロールキャビネットのメインコントロールボードの状態を

表示しています。具体的な意味は下記の通りです： 
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⚫ 緑ランプ：電源インジケーターランプで電源が入ると点灯。 

⚫ 黄ランプ：通信インジケーターランプでコントロールキャビネット内の全てのラ

インが通信している時に点滅し、通信していない時には消えています。 

⚫ 赤ランプ：作動インジケーターランプでコントロールキャビネットが作動中に点

滅し、作動していない時は消えています。コントロールキャビネットのメインコ

ントロールボードが正常時に通電後、作動を開始します。即ち緑ランプがつくと

赤ランプは同時に点滅するはずです。 

3.4 操作端末 

CRシリーズのロボットアームはPC端末およびモバイル端末によってコントロールするよ

うにサポートされています。表 3.1に示す通りです。WiFiでコントロールを行なう必要が

ある場合には、WiFiモジュールをコントロールキャビネットに差し込む必要があります。 

表 3.1 操作端末パラメータリスト 

端末のタイプ PC アンドロイドタブレット iPad 

オペレーティ

ングシステム 

Windows7/10/11 Android 10以上 iOS 10以上 

コントロール

ソフトウエア 

DobotStudio Pro Dobot CRStudio Dobot CRStudio 

最小構成 CPU：Intel Core i3 

メモリ：4GB 

ハードディスク容量：

256GB 

CPU：4コア 

メモリ：2G 

ストレージ：32G 

ストレージ：32G 

通信方式 LAN/WiFi WiFi WiFi 

 

ユーザーはCRシリーズのロボットアーム購入にあたり、オプションのアンドロイドタブ

レットを要求することが可能です。またご自分で操作端末を準備されてもかまいません。

表 3.1に記載の最小構成を満足していただければ問題ありませんが、ファーウェイのC5タ

ブレットを推奨します。 
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4. 製品特性 

4.1 座標系  

4.1.1 関節座標系 

関節座標系は各移動関節を参照して確定される座標系です。各関節は全て回転関節です。

例えば、図 4.1に示す通りです。 

 

図 4.1  関節座標系 

4.1.2 ユーザー座標系 

ユーザー座標系はユーザー自らが定義するワークステージ座標系あるいは部品座標系で

す。その原点および軸方向は実際のニーズに合わせて確定します。作業区間の各点の位置

を簡単に測定し作業段取りができます。デフォルトのユーザー座標系はロボットアームス

タンドの中心点で、図 4.2の通りです。 
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図 4.2  ユーザー座標系 

4.1.3 ツール座標系 

ツール座標系はツールの中心点TCP（Tool Center Point）の位置およびツールポーズの座標

系です。その原点と方向は共に先端部品の位置と角度に伴って絶えず変化します。デフォ

ルトのツール座標系はツールフランジの中心点を基に確定し、例えば、図 4.3に示す通り

です。 

 

図 4.3  ツール座標系 

4.2 0 点ポーズ 

ロボットアームが図 4.1に示しますように垂直状態になった時、全ての関節の角度は0度

になります。この時のポーズを0点ポーズと言います。ロボットアームの各関節に図 4.4

の中の赤いアライメントの0点シールが貼られており、当該関節が0度の時、関節の両側の

シールがぴったりと重なるようになっています。 
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図 4.4  0 点シール 

駆動部品の交換や衝突の発生によりロボットアームの0点に変化が生じた場合、ロボット

アームを各関節の0点シールが全部揃う状態まで動かし、その後コントロールソフトウエ

アにより0点キャリブレーションを行ないます。 

 

4.3 特異点ポジション  

4.3.1 肩関節特異点ポジション 

ロボットアームのJ5軸とJ6軸の交点がJ1軸とJ2軸が成す平面にあるときが、特異点となり

ます。例えば、図 4.5に示す通りです。 
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図 4.5  肩関節特異点 

4.3.2 肘関節特異点ポジション 

ロボットアームの大小のアームが一直線上にあるとき特異点となります。例えば、図 4.6

に示す通りです。 

 

図 4.6  肘関節特異点 
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4.3.3 腕関節特異点ポジション 

ロボットアームのJ4軸とJ6軸が平行であるとき特異点となります。例えば、図 4.7に示す

通りです。 

 

図 4.7  腕関節特異点 

4.4 制動時間と制動距離 

J1軸～J3軸が、100%の速度で、最大負荷、アームが最大に展開された状況で急停止した場

合、それぞれの関節の停止時間と停止距離は下表に示す通りです。 

J1軸の測定に対しては、水平移動で行ないます。即ち、回転軸は、地面に垂直です。 

J2軸とJ3軸の測定に対しては、ロボットは垂直軌跡に従います。即ち、回転軸は地面に平

行で、ロボットが下向きの運動時に急停止させます。 

下表は、一部の機種のデータで参考値です。 

表 4.1 制動時間と制動距離  

軸 

停止時間/停止距離 

CR3 CR5 CR10 CR16 

J1 122ms / 84.89mm 141ms / 179.39mm 114ms / 135.51mm 126ms / 144.58mm 

J2 165ms / 83.97mm 161ms / 158.19mm 127ms / 177.88mm 127ms / 136.02mm 

J3 98ms / 92.72mm 100ms / 180.99mm 126ms / 229.43mm 141ms / 199.45mm 
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5. ロボットの規格 

本章に記載の寸法単位は全てミリメートルです。 

5.1 CR3 ロボットの規格 

5.1.1 CR3 製品の寸法および移動範囲 

ロボットの設置位置を選択する時には、必ずロボットの真上、真下方向の円柱空間を考慮

する必要があります。できる限り円柱空間に向かってツールが移動しないようにします。

このようにしないと、ツールの動きが遅い時、関節はむしろ速く回転し、ロボットの作業

効率が低下して、リスク評価が難しくなるからです。 

 

図 5.1  CR3 の寸法と移動範囲 
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5.1.2 CR3 スタンドの取り付け寸法 

 

図 5.2  CR3 スタンドの取り付け寸法 

5.1.3 CR3 先端フランジ寸法 

CRシリーズロボットのアーム先端フランジの寸法は全て同じです。フランジの設計は中

国国家標準規格GB/T 14468.1-50-4-M6に適合しています。 

 

図 5.3  先端フランジの寸法 
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5.1.4 CR3 先端負荷曲線 

先端負荷曲線の座標原点はロボット先端のフランジの中心です。X、Yはロボットのフラ

ンジからペイロード重心までのＸとＹ方向の距離を表しています。r = √𝑋2 + 𝑌2に従って

計算します。その値はペイロード曲線図の縦座標X、Y[cm]に対応し、横座標であるZ[cm]

はペイロード重心のロボットのフランジからのZ方向の距離を表します。統計結果に基づ

きロボットの稼働状況を判断します。例を挙げて説明します。ペイロードの質量2.8kg、

X=6cm、Y=8cm、Z=5cmとすると、計算ではr=10cmとなり、判断のステップは以下の通り

となります。 

 r = √𝑋2 + 𝑌2に従い計算するとr=10cmとなります。 

 ペイロード質量に従い対応曲線を選択すると、ペイロード2.8kgなので対応する

曲線は3kgの曲線となります。 

 rとＺから座標の1つの点を確定します。その点と3kg曲線の位置関係を比較して

稼働の判断を行ないます。もしその点が曲線よりも下側に有れば機種の選定は

合格、そうでなければ不合格です。 

 

図 5.4  CR3 先端負荷曲線 
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5.2 CR5 ロボットの規格 

5.2.1 CR5 製品の寸法と移動範囲 

ロボットの設置位置を選択する時には、必ずロボットの真上、真下方向の円柱空間を考慮

する必要があります。できる限り円柱空間に向かってツールが移動しないようにします。

このようにしないと、ツールの動きが遅い時、関節はむしろ速く回転し、ロボットの作業

効率が低下して、リスク評価が難しくなるからです。 

 

図 5.5  CR5 製品の寸法と移動範囲 
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5.2.2 CR5 スタンドの取り付け寸法 

 

図 5.6  CR5 スタンドの取り付け寸法 

5.2.3 CR5 先端フランジ寸法 

CRシリーズロボットのアーム先端フランジの寸法は全て同じです。フランジの設計は中

国国家標準規格GB/T 14468.1-50-4-M6に適合しています。 

 

図 5.7  先端フランジの寸法 
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5.2.4 CR5 先端負荷曲線 

先端負荷曲線の座標原点はロボット先端のフランジの中心です。X、Yはロボットのフラ

ンジからペイロード重心までのＸとＹ方向の距離を表しています。r = √𝑋2 + 𝑌2に従って

計算します。その値はペイロード曲線図の縦座標X、Y[cm]に対応し、横座標であるZ[cm]

はペイロード重心のロボットのフランジからのZ方向の距離を表します。統計結果に基づ

きロボットの稼働状況を判断します。例を挙げて説明します。ペイロードの質量2.8kg、

X=6cm、Y=8cm、Z=5cmとすると、計算ではr=10cmとなり、判断のステップは以下の通り

となります。 

 r = √𝑋2 + 𝑌2に従い計算するとr=10cmとなります。 

 ペイロード質量に従い対応曲線を選択すると、ペイロード2.8kgなので対応する

曲線は3kgの曲線となります。 

 rとＺから座標の1つの点を確定します。その点と3kg曲線の位置関係を比較して

稼働の判断を行ないます。もしその点が曲線よりも下側に有れば機種の選定は

合格、そうでなければ不合格です。 

 

図 5.8  CR5 先端負荷曲線 

  



              Dobot CR シリーズユーザーマニュアル   

第 1.02 版（2023-03-22）        ユーザーマニュアル     著作権所有 © Yuejiang Technology Co., Ltd. 

 25  

5.3 CR7 ロボットの規格 

5.3.1 CR7 製品の寸法と移動範囲 

ロボットの設置位置を選択する時には、必ずロボットの真上、真下方向の円柱空間を考慮

する必要があります。できる限り円柱空間に向かってツールが移動しないようにします。

このようにしないと、ツールの動きが遅い時、関節はむしろ速く回転し、ロボットの作業

効率が低下して、リスク評価が難しくなるからです。 

 

図 5.9  CR7 製品の寸法と移動範囲 
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5.3.2 CR7 スタンドの取り付け寸法 

 

図 5.10  CR7 スタンドの取り付け寸法 

5.3.3 CR7 先端フランジ寸法 

CRシリーズロボットのアーム先端フランジの寸法は全て同じです。フランジの設計は中

国国家標準規格GB/T 14468.1-50-4-M6に適合しています。 

 

図 5.11  先端フランジの寸法 
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5.4 CR10 ロボットの規格 

5.4.1 CR10 製品の寸法と移動範囲 

ロボットの設置位置を選択する時には、必ずロボットの真上、真下方向の円柱空間を考慮
する必要があります。できる限り円柱空間に向かってツールが移動しないようにします。
このようにしないと、ツールの動きが遅い時、関節はむしろ速く回転し、ロボットの作業
効率が低下して、リスク評価が難しくなるからです。 

 

図 5.12  CR10 製品の寸法と移動範囲 
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5.4.2 CR10 スタンドの取り付け寸法 

 

図 5.13  CR10 スタンドの取り付け寸法 

5.4.3 CR10 先端フランジ寸法 

CRシリーズロボットのアーム先端フランジの寸法は全て同じです。フランジの設計は中

国国家標準規格GB/T 14468.1-50-4-M6に適合しています。 

 

図 5.14  先端フランジの寸法 
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5.4.4 CR10 先端負荷曲線 

先端負荷曲線の座標原点はロボット先端のフランジの中心です。X、Yはロボットのフラ

ンジからペイロード重心までのＸとＹ方向の距離を表しています。r = √𝑋2 + 𝑌2に従って

計算します。その値はペイロード曲線図の縦座標X、Y[cm]に対応し、横座標であるZ[cm]

はペイロード重心のロボットのフランジからのZ方向の距離を表します。統計結果に基づ

きロボットの稼働状況を判断します。例を挙げて説明します。ペイロードの質量3.8kg、

X=6cm、Y=8cm、Z=5cmとすると、計算ではr=10cmとなり、判断のステップは以下の通り

となります。 

 r = √𝑋2 + 𝑌2に従い計算するとr=10cmとなります。 

 ペイロード質量に従い対応曲線を選択すると、ペイロード3.8kgなので対応する

曲線は4kgの曲線となります。 

 rとＺから座標の1つの点を確定します。その点と4kg曲線の位置関係を比較して

稼働の判断を行ないます。もしその点が曲線よりも下側に有れば機種選定は合

格、そうでなければ不合格です。 

 

図 5.15  CR10 先端負荷曲線 
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5.5 CR12 ロボットの規格 

5.5.1 CR12 製品の寸法と移動範囲 

ロボットの設置位置を選択する時には、必ずロボットの真上、真下方向の円柱空間を考慮

する必要があります。できる限り円柱空間に向かってツールが移動しないようにします。

このようにしないと、ツールの動きが遅い時、関節はむしろ速く回転し、ロボットの作業

効率が低下して、リスク評価が難しくなるからです。 

 

図 5.16 CR12 製品の寸法と移動範囲  
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5.5.2 CR12 スタンドの取り付け寸法 

 

図 5.17  CR12 スタンドの取り付け寸法 

5.5.3 CR12 先端フランジ寸法 

CRシリーズロボットのアーム先端フランジの寸法は全て同じです。フランジの設計は中

国国家標準規格GB/T 14468.1-50-4-M6に適合しています。 

 

図 5.18  先端フランジの寸法 
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5.6 CR16 ロボットの規格 

5.6.1 CR16 製品の寸法と移動範囲 

ロボットの設置位置を選択する時には、必ずロボットの真上、真下方向の円柱空間を考慮

する必要があります。できる限り円柱空間に向かってツールが移動しないようにします。

このようにしないと、ツールの動きが遅い時、関節はむしろ速く回転し、ロボットの作業

効率が低下して、リスク評価が難しくなるからです。 

 

図 5.19  CR16 製品の寸法と移動範囲 
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5.6.2 CR16 スタンドの取り付け寸法 

 

図 5.20  CR16 スタンドの取り付け寸法 

5.6.3 CR16 先端フランジ寸法 

CRシリーズロボットのアーム先端フランジの寸法は全て同じです。フランジの設計は中

国国家標準規格GB/T 14468.1-50-4-M6に適合しています。 

 

図 5.21  先端フランジの寸法 
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5.6.4 CR16 先端負荷曲線 

先端負荷曲線の座標原点はロボット先端のフランジの中心です。X、Yはロボットのフラ

ンジからペイロード重心までのＸとＹ方向の距離を表しています。r = √𝑋2 + 𝑌2に従って

計算します。その値はペイロード曲線図の縦座標X、Y[cm]に対応し、横座標であるZ[cm]

はペイロード重心のロボットのフランジからのZ方向の距離を表します。統計結果に基づ

きロボットの稼働状況を判断します。例を挙げて説明します。ペイロードの質量3.8kg、

X=6cm、Y=8cm、Z=5cmとすると、計算ではr=10cmとなり、判断のステップは以下の通り

となります。 

 r = √𝑋2 + 𝑌2に従い計算するとr=10cmとなります。 

 ペイロード質量に従い対応曲線を選択すると、ペイロード3.8kgなので対応する

曲線は4kgの曲線となります。 

rとＺから座標の1つの点を確定します。その点と4kg曲線の位置関係を比較して稼働の判

断を行ないます。もしその点が曲線よりも下側に有れば機種選定は合格、そうでなければ

不合格です。 

 

図 5.22  CR16 先端負荷曲線 
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5.7 コントロールキャビネットの寸法 

CC162コントロールキャビネットの外形寸法は下図に示す通りです。 

 

図 5.23  コントロールキャビネットの寸法 
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6. 電気特性 

6.1 コントロールキャビネット接続ポート 

6.1.1 ポート概要 

コントロールキャビネットの電気接続ポートは背面にまとめられており、以下の図に示す

通りです。 

 

図 6.1  コントロールキャビネット電気接続ポート 

 

表 6.1  接続ポートボードの詳細説明 

番号 説明 

1 USBポート 

WiFiモジュールの接続用 

2 ティーチングおよび非常停止スイッチポート 

専用のティーチング機器（オプション）あるいは非常停止ス

イッチの接続用 

3 LANポート：デフォルトのIPアドレス 192.168.5.1 

デバッグ用PCの接続あるいはその他TCP/IP、Modbus TCPプロ

トコルの外部設備接続用 

4 共通I/Oポート 

詳細は共通I/Oポートパネルを参照してください 
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番号 説明 

5 電源スイッチ 

コントロールキャビネットの電源のオンオフ用 

6 電源コネクタ 

110V/220VAC単相電源入力用 

7 外部DC 48V電源用予備ポート 

ロボットとAGVを組み合わせて使用するときのAGVからロ

ボットへのDC 48V電源供給用 

8 セキュアI/Oポート 

詳細は安全I/Oポートの説明を参照してください 

9 ヘビーデューティーケーブルコネクタ 

ロボットアームに接続しロボットアームへの電源供給と 

通信用 

 

6.1.2 共通 I/O ポートパネル 

コントロールキャビネットにはI/O端子台があり、外部設備、例えばエアポンプや、PLCな

どと接続可能です。その端子台は32点のデジタル入力と16点のデジタル出力（16点のデジ

タル入力によるマルチプレクサ）、2点のアナログ出力、2点のアナログ入力と1点のイン

クリメンタルエンコーダー入力を有します。 
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図 6.2  コントロールキャビネット I/O ポートの説明 

表 6.2  ピン定義表 

ピン 名称 定義 

1 DI1 デジタル入力1 

2 DI2 デジタル入力2 

3 DI3 デジタル入力3 

4 DI4 デジタル入力4 

5 DI5 デジタル入力5 

6 DI6 デジタル入力6 

7 DI7 デジタル入力7 

8 DI8 デジタル入力8 

9 I/O 0V I/Oポート電源グランド 

10 0V 内部DC24V電源グランド 
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ピン 名称 定義 

11 I/O17 デジタル入力17/デジタル出力1 

12 I/O18 デジタル入力18/デジタル出力2 

13 I/O19 デジタル入力19/デジタル出力3 

14 I/O20 デジタル入力20/デジタル出力4 

15 I/O21 デジタル入力21/デジタル出力5 

16 I/O22 デジタル入力22/デジタル出力6 

17 I/O23 デジタル入力23/デジタル出力7 

18 I/O24 デジタル入力24/デジタル出力8 

19 I/O 24V I/OポートDC24V電源入力 

20 24V 内部DC24V電源出力 

21 DI9 デジタル入力9 

22 DI10 デジタル入力10 

23 DI11 デジタル入力11 

24 DI12 デジタル入力12 

25 DI13 デジタル入力13 

26 DI14 デジタル入力14 

27 DI15 デジタル入力15 

28 DI16 デジタル入力16 

29 I/O 0V I/Oポート電源グランド 

30 0V 内部DC24V電源グランド 

31 I/O25 デジタル入力25/デジタル出力9 

32 I/O26 デジタル入力26/デジタル出力10 

33 I/O27 デジタル入力27/デジタル出力11 

34 I/O28 デジタル入力28/デジタル出力12 

35 I/O29 デジタル入力29/デジタル出力13 

36 I/O30 デジタル入力30/デジタル出力14 

37 I/O31 デジタル入力31/デジタル出力15 

38 I/O32 デジタル入力32/デジタル出力16 

39 I/O 24V I/OポートDC24V電源入力 
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ピン 名称 定義 

40 24V 内部DC24V電源出力 

41 I/O 0V I/Oポート電源グランド 

42 A-  

 

 

インクリメンタルエンコーダー入力

ポート 

43 B- 

44 Z- 

50 A+ 

51 B+ 

52 Z+ 

45 I/O 0V I/Oポート電源グランド 

46 AI 1 アナログ入力1 

47 I/O 0V I/Oポート電源グランド 

48 AO 1 アナログ出力1 

49 I/O 5V 内部DC5V電源出力 

53 I/O 24V I/OポートDC24V電源入力 

54 AI 2 アナログ入力2 

55 I/O 0V I/Oポート電源グランド 

56 AO 2 アナログ出力2 

 

6.1.3 デジタル I/O ポートの説明 

デジタルI/Oポートは内部24V電源が給電可能で、各I/O出力は最大500mA、総出力電流は

最大2Aです。内部電源を使用するときは、下図のように任意の一組の0Vと24VをI/Oの0V

とI/Oの24Vポートに短絡します。 

 

図 6.3  I/O の内部電源との接続 
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更に大きな総出力電流（最大4A）が必要な場合には、下図のように外部電源に接続し 

ます。 

 

図 6.4   I/O の外部電源との接続 

DIの簡易スイッチとの接続の配線方法は、下図の通りです。 

 

図 6.5 DI の簡易スイッチとの接続 

DIの外部設備のDOとの接続の配線方法は、下図の通りです。下図は電源を持たないPNP

型DOの例です。もしDOが電源を有する場合、V+ラインの接続は不要です。 

 

図 6.6 DI の PNP 型入力との接続 
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DOの外部負荷との接続の配線方法は、下図の通りです。 

 

図 6.7 DO の外部負荷との接続 

6.1.4 アナログ I/O ポートの説明 

アナログ信号は電圧（0～10V）あるいは電流信号（4～20mA）に対応しています。デフォ

ルトでは電圧信号です。電流信号への調整が必要な場合には、越疆テクニカルサポートま

でご連絡ください。 

AIポートの検査対象との接続の配線方法は、下図の通りです。 

 

図 6.8 AI の検査対象との接続 

AOポートの外部負荷との接続の配線方法は、下図の通りです。 

 

図 6.9 AO の外部負荷との接続 
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6.1.5 エンコーダーI/O ポートの説明 

エンコーダーは、角変位あるいはリニア変位を電気信号に変換する装置です。変位を周期

的な電気信号に変換し、更にこの電気信号をカウントパルスに変換し、パルス数で変位の

大きさを表します。特定フォーマットの入力信号に対応しています。 

本章では、オムロンのE6B2-CWZ1Xを例に接続を行ないます。 

エンコーダーの線色の説明に基づきそれぞれの信号線をコントロールキャビネットに接

続します。まず電源ライン5Vをピン49へ、電源ライン0Vをピン41へ接続し、その後、順

次各エンコーダーの配線を接続します。アース線が必要な場合には、ケーブルのシールド

層をねじでコントロールキャビネット上に固定します。特殊な状況（強い磁気干渉）でな

い場合には、アース線を接続しなくてもかまいません。 

図 6.3  接続線色の説明 

色 信号ライン 

茶 I/O 5V 

青 I/O 0V 

黒 A+ 

白 B+ 

橙 Z+ 

黒/赤 A- 

白/赤 B- 

橙/赤 Z- 

 

6.1.6 安全 I/O ポートの説明 

安全I/OはSI1～SI10、SO1～SO10の合計20のポートです。 

その中で、SI02/SI03/SI04/SI05/SI10はコントロールソフトにより、ユーザー非常停止入力、

保護停止入力、保護停止リセット入力、レデュースモード入力、自動動作確認入力のポー

トとして設定できます。以上のポートは任意（シングル/ダブル）に設定でき、出荷時のデ

フォルト設定はありません。 

SO03/SO05ポートはコントロールソフトにより、非常停止出力、稼働状況出力、非非常停

止出力、レデュースモード出力ポートとして設定できます。以上のポートは任意（シング

ル）に設定でき、出荷時のデフォルト設定はありません。SO02、SO04、SO10のデフォル

トはHighとなっており、ユーザーはそれらを使用して安全のための外部機器の接続ができ

ます。 
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ユーザー非常停止入力 

ユーザー非常停止I/Oはユーザーが非常停止に使用するポートです。ユーザーは非常停止

設備を外付けできます。 

ユーザー非常停止入力のデフォルトはHighのノーマルクローズ信号です。Lowでロボット

を非常停止させます。 

SI02とSI03がユーザー非常停止入力に構成されている場合、1つあるいは複数の非常停止

スイッチとの接続の配線方は下図の通りとなります（SO02とSO04は24V）。 

 

図 6.10 SI の 1 つの非常停止スイッチとの接続 

 

図 6.11 SI の複数の非常停止スイッチとの接続 

保護停止入力 

保護停止ポートは外部接続の保護設備（例えば安全扉、セフティーライトカーテンなど）

のポートです。 

保護停止入力のデフォルトはHighのノーマルクローズ信号入力であり、Ｌowでロボット

を保護停止状態（一時停止状態）とします。 

⚫ 保護停止リセット入力ポートが構成されているとき、保護停止状態が解除されロ

ボットの動作が開始するには、保護停止入力信号が復帰すると同時に保護停止リ

セット入力を行う必要があります。 

⚫ まだ、保護停止リセット入力ポートが構成されていないときには、保護停止入力

信号が復帰するとすぐ、保護停止状態が解除され、ロボットは動作を開始します。 

保護停止リセット入力 

保護停止ポートは、保護停止状態をリセットするポートとして用いられます。 

保護停止リセット入力のデフォルトはHighのノーマルオープン信号入力で、立ち上がり
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エッジで保護停止状態をリセットします。 

仮にSI04とSI05が保護停止入力、SI10が保護停止リセット入力として構成されている場

合、接続の配線方法は下図に示す通りです（SO02、SO04とSO10は24V）。 

 

図 6.12 SI の保護停止装置（リセットスイッチ付）との接続 

レデュースモード入力 

レデュースモードポートはユーザーがロボットをレデュースモードとするときに用いる

ポートです。レデュースモードにおいて、ロボットアームのモーションパラメーター（関

節速度、TCP速度）はレデュースモードの範囲内に制限されます。 

レデュースモード入力のデフォルトはHighのノーマルクローズ信号入力です。Low入力で

ロボットはレデュースモードに入ります。High入力によりロボットはレデュースモードを

終了し、正常モードになります。 

仮にSI02とSI03がレデュースモード入力に構成されている場合、レデュースモードのス

イッチとの接続の配線方法は下図に示す通りです（SO02とSO04は24V）。 

 

図 6.13 SI のレデュースモードスイッチとの接続 

自動作動確認入力 

自動作動確認ポートが構成されている場合、ユーザーは自動作動ポートを確認後、ロボッ

トは自動作動モードに入ることができます。自動作動入力のデフォルトはHighのノーマル

オープン信号入力で、立ち上がりエッジで自動モードの確認に入ります。 

仮にSI04とSI05が自動作動確認入力に構成されている場合、自動作動確認スイッチとの接

続の配線方法は下図の通りです（SO02とSO04は24V）。 
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図 6.14 SI の自動作動確認スイッチとの接続 

非常停止出力ポート 

非常停止出力ポートは、ロボットが非常停止状態に入ったかどうかを出力するポートで

す。非常停止状態下の出力電圧はHighで、非非常停止状態での出力電圧はハイインピーダ

ンス状態です。 

仮にSO03が非常停止出力に構成されている場合、外部負荷との接続の配線方法は下図に

示す通りです。負荷の別の一端は共用I/Oポート上の任意の0Vポートに接続できます。下

図は概略図です。 

 

図 6.15 SO の外部負荷との接続 
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稼働状況出力ポート 

稼働状況出力ポートは、ロボットが稼働状況にあるのかどうかを出力するポートです。ロ

ボットの稼働状況下での出力電圧はHighで、非稼働状況での出力電圧はハイインピーダン

ス状態です。 

非停止状態出力ポート 

非停止状態出力ポートは、スクリプトが作動にあるかどうかを出力するポートです。スク

リプトが作動状態にある時、出力電圧はHighで、スクリプトが非作動状態にある時、出力

電圧はハイインピーダンス状態です。 

レデュースモード状態出力ポート 

レデュースモード状態出力ポートは、ロボットがレデュースモードに入ったかどうかを出

力するポートです。ロボットがレデュースモードにある時、出力電圧はHighで、ロボット

がノーマルモードにある時、出力電圧はハイインピーダンス状態です。 

6.2 ロボットアームポート 

6.2.1 ヘビーデューティーケーブルポートの説明  

ロボットアームのスタンドにありヘビーデューティーケーブルとコントロールキャビ

ネットを接続し、ロボットアームに電源およびコントロール信号を提供します。ピンの配

置と定義は下記の通りです。 

 

ピン 名称 定義 

電源 

コネクタ 

Pin1 DC48V DC48V電源+ 

Pin2 DC48V DC48V電源+ 

Pin3 GND DC48V電源- 

Pin4 GND DC48V電源- 

通信ポート Pin1 TX+ データ送信+ 

Pin2 TX- データ送信- 

Pin3 RX+ データ受信+ 
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Pin6 RX- データ受信- 

6.2.2 先端 I/O ポートの説明 

先端ポートはロボットアームの先端フランジ側面にある丸形コネクタで、ピンの配置およ

び定義は以下の通りです。 

 

ピン 名称 定義 

1 485A/AI_1 485Aあるいはアナログ 

入力1 

2 485B/AI_2 485Bあるいはアナログ 

入力2 

3 DI_2 デジタル入力2 

4 D1_1 デジタル入力1 

5 24V 24V出力 

6 DO_2 デジタル出力2 

7 DO_1 デジタル出力1 

8 GND GND 
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先端I/Oに使用されるケーブルは当社指定のケーブルで、型番：Lutronic FP-222460です。

ピン配置およびケーブルの定義は以下の通りです。 

  

ピン 線色 定義 

1 白 485Aあるいはアナロ

グ入力1 

2 茶 485Bあるいはアナロ

グ入力2 

3 緑 デジタル入力2 

4 黄 デジタル入力1 

5 グレー 24V出力 

6 ピンク デジタル出力2 

7 青 デジタル出力1 

8 赤 GND 

デジタル入力/出力の説明 

先端I/Oの24V出力の最大電流は2A（持続時間は1s以下）、データ出力はPNP型です。 

DI入力として外付けの簡易スイッチ回路を使用する場合、接続方法は以下の通りです。 

 

図 6.16  先端 DI の接続（簡易スイッチ） 
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DI入力として外付け設備のDO端子を使用する場合、接続方法は以下の通りです。下図は

電源を持たないPNP型DOの例です。もしDOが電源を有する場合、24Vラインの接続は不

要です。 

 

図 6.17  先端 DI の接続（PNP 型 DO） 

先端I/Oのデータ出力はNPN型です。1つの出力電流は500mA以下で、総出力電流も500mA

を超えません。接続方法は以下の通りです。 

 

図 6.18  先端 DO の接続 

アナログ入力の説明 

先端I/Oアナログ入力の検査対象との接続の配線方法は、以下の通りです。 

 

図 6.19  先端 AI の接続 
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7. セットアップと使用 

7.1 セットアップ環境 

コントロールキャビネットとロボットアームの性能を維持し、安全使用を確保するため

に、コントロールキャビネットとロボットアームは下記条件に適合した環境に設置してく

ださい。 

注意 

破損が生じないようセットアップ環境は必ず下記条件を満足してください。 

⚫ 風通しの良い室内に設置してください。 

⚫ 過度の振動や衝撃のある環境下で設置して使用しないでください。 

⚫ 必ず太陽光の照射を避け輻射熱が影響しないようにしてください。 

⚫ 空気中に塵埃、オイルミスト、油煙、塩分、鉄分、腐食性ガスなどがないように

してください。 

⚫ 密閉環境で使用しないでください。封密閉環境では、コントロールキャビネット

が高温となり、耐用年数が短くなる原因となります。 

⚫ 可燃物の近くで使用しないでください。 

⚫ 切削液、研磨液の油煙のある環境下で使用しないでください。 

⚫ 近くに大型変圧器、大型電磁接触器、電気溶接機などの電波障害の原因となるも

のがないようにしてください。 

⚫ ロボットの輸送時には、ロボットが安定し、適切な位置に固定されるようにして

ください。 

⚫ ロボットを吊り下げる時には、作動部品が定位置となるよう適切な措置をとり、

吊り下げおよび輸送中の予想外の移動により危険が発生しないようにしてくだ

さい。 

⚫ 梱包箱からロボットを設置する位置まで移動する時、ロボットスタンドに全ての

ねじがしっかり締め付けられるまでロボットを手でしっかり支えます。 

⚫ ロボットの設置時には、ロボットのスタンドを、必ず4つの六角穴付ボルトM6

（CR3）/M8（その他の機種）（GB/T 3098.1-82の強度等級12.9）を使用し、トル

ク20N•mでしっかりと締め付けて固定し定められた位置に設置します。 

⚫ ロボットの壁掛け、逆さ取り付け時には、万一に備え、必ずロボットスタンドの

落下防止措置をしてください。 

⚫ ロボットのセットアップ時には、必ずロボットをしっかりとしたベース上に固定

してください。ベースはロボットの加減速時における反作用の力およびロボット

とワークの静的な重量に十分耐えられるものである必要があります。 

7.2 開梱 

開梱時には、同梱の出荷リストと照合し、内容物に欠品がないことを確認してください。内

容物に欠品があった場合には、いかなる物でもお客様のサプライヤーまでご連絡ください。 
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7.3 ロボットのセットアップ 

7.3.1 ロボットアームのセットアップ 

CRロボットは360°任意な角度でのセットアップに対応しています。下図はいくつかの典

型的なセットアップ姿勢です。 

 

図 7.1  CR ロボットのセットアップ姿勢 

ロボットアームの取り付け平面は、十分に堅固でなくてはなりません。J1関節の最大トル

クの少なくとも10倍、ロボットアーム重量の少なくとも5倍の重量に耐えられる必要があ

ります 

ロボットアームを直線軸や動く平らな台に取り付ける場合、その平らな台の加速度は低く

なくてはなりません。高加速度の場合には、ロボットアームの衝突検出器が作動し、ロボッ

トアームを停止させることがあります。 

ロボットアームの取り付け時には、まずロボットアームのスタンドの孔位置を定めたペー

パーに従い、取り付け平面上の定められた位置に孔を開け、ボルトでロボットアームのス

タンドを平面上に固定します。CR3は4本のM6ボルトを使用し、そのほかの機種は4本の

M8ボルトを使用します。ロボットアームスタンドの具体的寸法は、ロボットの規格を参

照してください。 

 

図 7.2  CR ロボットアームの取り付け手順 

7.3.2 コントロールキャビネットの取り付け 

コントロールキャビネットをロボットアームの作業エリア外の堅固で平坦な平面に置き、

ケーブル配線、操作スペースを確保します。左右両側には200mmのスペースを残し、送風

口が閉塞することなく、十分な放熱スペースを確保することが必要です。 
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図 7.3  コントロールキャビネット取り付けスペース 

7.3.3 先端ツールの取り付け 

ロボットアーム先端フランジには4つのM6のねじ穴があり、ロボットアームの先端にツー

ルを固定できます。ツールの位置を正確に調整するために、あらかじめ設けてあるФ6の

位置決め孔を使用することができます。CR各機種のロボットアームの先端フランジは同

一寸法です。詳細寸法は、ロボットの規格を参照してください。 

7.4 ケーブル接続 

 

図 7.4  ケーブル接続全体概略図 

1. コントロールキャビネットとロボットアームはヘビーデューティーケーブルで

接続されます。ヘビーデューティーケーブルの差し込みプラグをコネクタに差し

込んで、プラグをロックしてください。 

2. 非常停止スイッチケーブルは、非常停止スイッチポートに接続します。接続時、

コネクタの上の赤色の点とポート上の赤色の点とを一致させれば差し込めます。 

3. 無線LAN子機はUSBポートに差し込みます。 
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4. 電源ラインの片方はコントロールキャビネットの電源ポートに差し込みます。別

の一方は、商用電源のコンセントに差し込みます。 

 

図 7.5  コントロールキャビネットケーブル接続概略図 

注意 

⚫ 外部配線設置の規格と設置方式は現地の配電法規の要求に従う必要があります。 

⚫ 自分でコントロールキャビネットを分解しないでください。漏電の原因になり

ます。 

⚫ 設備のアースがしっかりとれていることを確認してください。 

⚫ ケーブルを過度に曲げないでください。接触不良あるいは断線の原因となります。 

⚫ 外部の設備に接続するとき、コントロールシステムの電源コンセントが既に接続解

除されていることを確認してください。接続解除されていないと感電あるいは設備

の故障につながる可能性があります。 

⚫ 設備と人身の安全を守るために付帯のケーブルを使用してください。 

⚫ 配線接続完了後、設備内に落ちているねじや、露出したケーブルが無いことを確認

してください。 

⚫ 設備が正常に作動中、勝手に電源ケーブルや通信ケーブルを抜かないでください。 

⚫ 設備に必要な全てのケーブルの接続が完了しないうちに設備への通電を行なって

はいけません。 

⚫ 設備のケーブルが正しく接続されていることを確認してください。内部モジュール

あるいは外部設備の故障につながる可能性があります。 

⚫ 接続前に外部ケーブルの絶縁およびシールドの破損の有無を確認してください。 



              Dobot CR シリーズユーザーマニュアル   

第 1.02 版（2023-03-22）        ユーザーマニュアル     著作権所有 © Yuejiang Technology Co., Ltd. 

 55  

7.5 ロボットの試運転 

外部電源オン後、電源ポート上のスイッチを押して「|」にし、コントロールキャビネット

前方の丸いボタンを短く押します。ロボットアーム先端とコントロールキャビネット上の

インジケーターランプが青色点灯に変わったら、操作端末を介してロボットに接続し、ロ

ボットアームをイネーブルにしてジョグで調整を行ないます。 

具体的な操作方法は、DobotStudio Pro（PC端末）あるいはDobot CRStudio（モバイル端末）

のユーザーマニュアルを参照してください。 
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8. メンテナンスと保守 

メンテナンスと修理作業については本マニュアルの安全指示をしっかりと守ることが必

要です。 

メンテナンス修理作業の目的は、システムが正常に機能していることを確認すること、ま

たは障害が発生した場合に正常な動作状態に回復させることを支援することです。メンテ

ナンスには故障診断と実際の修理が含まれます。 

メンテナンスは必ず越疆科技有限公司特約のシステムインテグレーターあるいは越疆科

技有限公司のアフターサービススタッフが行ないます。 

ロボット/部品の越疆科技有限公司へのご返却の前に： 

 越疆科技有限公司のものでない外付け設備は全て取り外してください。 

 ロボット/部品の越疆科技有限公司へのご返却の前には、事前に関連ファイルの

バックアップをとっておいてください。越疆科技有限公司はロボットに保存され

ているプログラム、データあるいはファイルの損失に対していかなる責任も負い

ません。 

 ロボットのご返却前には、梱包された姿勢に戻してください。 

 

8.1 安全指示 

ロボットあるいはコントロールキャビネットの操作時には、必ず以下の安全手順と警告事

項を守ってください： 

 故障部品の交換には、部品番号が同じ新しい部品あるいは越疆科技有限公司が認

めた相当部品を使用してください。 

 点検修理作業完了後、直ぐに全ての無効になっている安全措置を再び有効にして

ください。 

 全てのメンテナンス操作を書面に記録し、全てのロボットシステムの関連ファイ

ルに保存してください。 

 主電源入力ケーブルをコントロールキャビネットの背面から取り外し、完全に切

り離されていることを確認します。ロボットアームおよびコントロールキャビ

ネットとその他の電源の接続を解除してください。メンテナンスの間にその他の

人が再びシステム電源に接続しないように必要な予防措置を取ってください。 

 ロボットアームやコントロールキャビネットの分解にあたっては、ESD法規を遵

守してください。 

 コントロールキャビネット内の電源供給システムを分解しないでください。コン

トロールキャビネットをオフにした後も、電源供給システムには依然として数時

間、高電圧が残留する場合があります。 

 水分や粉塵がロボットアームあるいはコントロールキャビネットに入らないよ

うにしてください。 
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8.2 ロボットアームのメンテナンス 

ロボットアームの高い性能を長く維持するためには、修理検査が必ず必要です。点検修理

の責任者は、必ず点検修理計画を作成し、適切に点検修理を行なってください。点検修理

項目については、下表を参照してください。 

表 8.1  検査項目 

周期 点検修理 

項目 
検査内容 

日常 3 ケ月 6 ケ月 

✓   
ロ ボ ッ ト

アーム清掃 

水、10％エタノールなどを使用しロボットアーム上

に確認できる全ての塵埃、汚れ、油分などを拭き取

ります。 

  ✓ 関節のねじ 

ねじの締め付けトルク表を参照に、ロボットアーム

各関節の接続ねじのトルク（関節のゴム部品を抜い

て検査する必要があります）を確認します。 

 ✓  
ツール取付 

けねじ 

ねじ締め付けトルク表を参照にトルクを確認し 

ます。 

✓   モーター 発熱異常、異音などを確認します。 

✓   ブレーキ 
モーター電源オフ時にロボットアームの各関節ある

いはツール先端が落下しないことを確認します。 

 ✓  減速機 異音、振動、オイル漏れなどの有無を確認します。 

 

ねじ締め付けトルクを表 8.2に示します。 

表 8.2  ねじ締め付けトルク表 

ねじの呼び径 六角ボルト（関節部） 
六角穴付きボルト

（12.9） 

六角穴付きボルト 

（裏蓋） 

3 mm 2 Nm 2.4 Nm 0.7 Nm 

4 mm 4 Nm 4.5 Nm - 

5 mm 7.5 Nm 9 Nm - 

6 mm 15 Nm 18 Nm - 

8 mm - 37 Nm - 

ねじ締め付けトルクはねじの種類や母材の違いにより異なります。表に記載がない場合に
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は、越疆科技有限公司アフターサービス部門までご連絡ください。 

この他、設備稼働20,000時間毎あるいは、4年毎のどちらか短い時間後には必ずオーバー

ホールを行なってください。点検修理および調整の方法が不明の時は、越疆科技有限公司

アフターサービス部門までご連絡ください。 



              Dobot CR シリーズユーザーマニュアル   

第 1.02 版（2023-03-22）        ユーザーマニュアル     著作権所有 © Yuejiang Technology Co., Ltd. 

 59  

9. 認証と検査 

協働ロボット認証 
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ロボット信頼性認証 
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機能安全認証 
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CE-MD証明書 
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CE-LVD証明書 
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CE-RoHS証明書 
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NRTL証明書 
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KCs証明書 
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RCM証明書 

 



              Dobot CR シリーズユーザーマニュアル   

第 1.02 版（2023-03-22）        ユーザーマニュアル     著作権所有 © Yuejiang Technology Co., Ltd. 

 69  

10. 品質保証 

10.1 製品品質保証 

ユーザー（お客様）がディーラーあるいは販売業者と取り交わされたいかなるクレーム契

約を損なうことなく、製造メーカは以下の条項に基づきお客様に対して製品品質の保証を

行ないます。 

新設備およびその部品に、ご使用開始後12ヶ月以内（出荷されてから最長15ヶ月を超えな

い）で、製造あるいは材料あるいはその両方の不良起因により不具合が発生した場合、越

疆科技有限公司は必要なスペアパーツをご提供いたします。ユーザー（お客様）には、最

新の技術レベルを反映した別の部品をご使用していただき、関連部品の交換あるいは修理

を行なっていただくことといたします。 

設備の不具合の原因が、適切でない取り扱いあるいはユーザーガイドに記載されている関連

情報を遵守されていないあるいはその両方である場合、本製品品質保証は無効となります。 

本製品品質保証は、ディーラーあるいはお客様自らが実施された修理（例えばインストー

ル、構成、ソフトウエアのダウンロードなど）の場合には、適用あるいは拡大適用されま

せん。 

ユーザー（お客様）には必ず、製品品質保証のための有効な確証としてご購入の際の領収

書および購入日をご提供いただく必要があります。本製品品質保証に基づく請求は、製品

品質保証の不履行が明らかになってから、必ず2ヶ月以内にご提出していただかなくては

なりません。 

交換あるいはご返却いただいた越疆科技有限公司の設備やアッセンブリーの所有権は越

疆科技有限公司に帰属します。設備起因、あるいは設備関連のいかなるその他のクレーム

も本製品品質保証の範囲外となります。 

本製品品質保証中のいかなる条項も全てお客様の法的権利を制限あるいは排除すること

を意図するものではありません。また製造メーカの過失による死傷事故に対して負担すべ

き責任を制限あるいは排除することを意図したものでもありません。本製品品質保証の保

証期間は、製品品質保証条項に基づき提供されるサービスにより延長されることはありま

せん。本製品品質保証に違背しないという原則のもと、越疆科技有限公司はお客様に対し

て交換あるいは修理にかかる費用を請求する権利を留保します。上記の規定は、決してお

客様に不利益となる立証責任の変更を意味するものではありません。設備が不具合を呈し

た場合、越疆科技有限公司は生産の損失あるいはその他生産設備が起こした毀損に限ら

ず、これによって引き起こされたいかなる損害あるいは損出の責任を負うものではありま

せん。 

10.2 免責事項 

越疆科技有限公司は製品の信頼性と性能向上に絶えず注力しており、そのため製品をアッ

プグレードする権利を留保しており、製品変更については予告なく変更する場合がありま

す。越疆科技有限公司は本マニュアルの内容の正確性および信頼性確保を追及しておりま

すが、その中の情報の誤りあるいは欠落に対して一切の責任を負うものではありません。 
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付録 技術規格 

付録 A ロボットアーム技術規格 

製品名称 DOBOT CR3 DOBOT CR5 DOBOT CR7 

ロボットアーム 

重量 

16.5kg 25kg 24.5kg 

36.4lb 55.1lb 54lb 

最大負荷  3kg 5kg 7kg 

6.6lb 11lb 15.4lb 

作業半径  620mm 900mm 800mm 

24.4inch 35.4inch 31.5inch 

全負荷電流 4.4A 6.3A 8.2A 

定格電圧 DC 48V 

作業最大速度 2m/s 3m/s 3m/s 

78.7inch/s 118.1inch/s 118.1inch/s 

関節可

動範囲 

J1 ±360° 

J2 ±360° 

J3 ±155° ±160° ±160° 

J4 ±360° 

J5 ±360° 

J6 ±360° 

関節最

大速度 

J1 180°/s 180°/s 180°/s 

J2 180°/s 180°/s 180°/s 

J3 180°/s 

J4 180°/s 

J5 180°/s 

J6 180°/s 

先端I/O DI 2 

DO 2 

AI 2 

RS485 ModBus_RTU（マルチプレクサ 双方向AI） 

繰り返し位置決め ±0.02mm ±0.02mm ±0.02mm 
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製品名称 DOBOT CR3 DOBOT CR5 DOBOT CR7 

精度 

IP保護等級 IP54 

温度範囲 0℃～45℃ 

標準消費エネル

ギー 

120W 150W 150W 

最大消費エネル

ギー 

170W 300W 300W 

材質 アルミニュウム合金、ABS樹脂 

海抜範囲 1000m以下 

取付け方式 正面取付け、吊下げ取付け、側面取付け、任意角度取付け 

安全参考標準 
UL1740: 2018-Standard for Safety: Robot and Robotic Equipment; CSA Z434-14 

(R2019) Industrial robots and robot systems  

NFPA 79:2018 Electrical Standard for Industrial Machinery  

EN ISO 10218-1:2011 Steel wire and wire products. General. Test methods  

EN 60204-1:2018 Safety of machinery. Electrical equipment of machines. General 

requirements;  

IEC 60204-1:2016 Safety of machinery. Electrical equipment of machines.  

General requirements;  

EN ISO 12100:2010 Safety of machinery. General principles for design. Risk 

assessment and risk reduction;  

ISO/TS 15066:2016 Robots and robotic devices-Collaborative robots;  

ISO 13849-1:2015 Safety of machinery-Safety-related parts of control systems -Part 1: 

General principles for design 

電磁両立性

（EMC） 

参考標準 

EN IEC 61000-6-2:2019-Generic Standards-Immunity for industrial environments;  

EN IEC 61000-6-4:2019-Generic standards - Emission standard for industrial 

environments;  

EN IEC 61000-6-7:2014 Electromagnetic compatibility (EMC). Generic standards. 

Immunity requirements for equipment intended to perform functions in a safety-related 

system (functional safety) in industrial locations 

 

製品名称 DOBOT CR10 DOBOT CR12 DOBOT CR16 

ロボットアーム 

重量 

40kg 39.5kg 40kg 

88.2lb 87.1lb 88.2lb 

最大負荷  10kg 12kg 16kg 

22lb 26.5lb 35.3lb 
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製品名称 DOBOT CR10 DOBOT CR12 DOBOT CR16 

作業半径  1300mm 1200mm 1000mm 

51.2inch 47.2inch 39.4inch 

全負荷電流 9.4A 9.4A 8.4A 

定格電圧 DC 48V 

作業最大速度 4m/s 4m/s 3m/s 

157.5inch/s 157.5inch/s 118.1inch/s 

関節可

動範囲 

J1 ±360° 

J2 ±360° 

J3 ±160° 

J4 ±360° 

J5 ±360° 

J6 ±360° 

関節最

大速度 

J1 120°/s 

J2 120°/s 

J3 180°/s 

J4 180°/s 

J5 180°/s 

J6 180°/s 

先端I/O DI 2 

DO 2 

AI 2 

RS485 ModBus_RTU（マルチプレクサ 双方向AI） 

繰り返し位置決め

精度 

±0.03mm 

IP保護等級 IP54 

温度範囲 0℃～45℃ 

標準消費エネル

ギー 

350W 

最大消費エネル

ギー 

450W 450W 400W 
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製品名称 DOBOT CR10 DOBOT CR12 DOBOT CR16 

材質 アルミニュウム合金、ABS樹脂 

海抜範囲 1000m以下 

取付け方式 正面取付け、吊下げ取付け、側面取付け、任意角度取付け 

安全参考標準 
UL1740: 2018-Standard for Safety: Robot and Robotic Equipment; CSA Z434-14 

(R2019) Industrial robots and robot systems  

NFPA 79:2018 Electrical Standard for Industrial Machinery  

EN ISO 10218-1:2011 Steel wire and wire products. General. Test methods  

EN 60204-1:2018 Safety of machinery. Electrical equipment of machines. General 

requirements;  

IEC 60204-1:2016 Safety of machinery. Electrical equipment of machines.  

General requirements;  

EN ISO 12100:2010 Safety of machinery. General principles for design. Risk 

assessment and risk reduction;  

ISO/TS 15066:2016 Robots and robotic devices-Collaborative robots;  

ISO 13849-1:2015 Safety of machinery-Safety-related parts of control systems -Part 1: 

General principles for design 

電磁両立性

（EMC） 

参考標準 

EN IEC 61000-6-2:2019-Generic Standards-Immunity for industrial environments;  

EN IEC 61000-6-4:2019-Generic standards - Emission standard for industrial 

environments;  

EN IEC 61000-6-7:2014 Electromagnetic compatibility (EMC). Generic standards. 

Immunity requirements for equipment intended to perform functions in a safety-related 

system (functional safety) in industrial locations 
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付録 B コントロールキャビネット技術規格 

製品名称 DOBOT CC162 

コントロールキャ

ビネット重量 

12kg 

26.5lb 

制御軸数 6軸 

入力電源 単相 110V/220V AC、7.5A、50/60HZ 

出力電源 DC 48V、定格電流12.5A、最大電流20A、 

I/Oポート  16点デジタル入力 

 16点デジタル入力/出力（マルチプレクサ） 

 2点アナログ出力（0V-10V電圧、4mA-20mA電流） 

 2点アナログ入力（0V-10V電圧、4mA-20mA電流） 

 1点ABZインクリメンタルエンコーダー入力 

ティーチング方法 PCソフトウエア、APP（iOS/Android） 

プログラミング 

言語 

スクリプト（Lua）/グラフィカル（Blockly） 

取付け方式 据え置き式 

環境 温度：0 ℃～45 ℃ 

湿度：95%以下、結露なきこと 

保護等級 IP20 

冷却方式 強制空冷 

安全機能 非常停止機能、予備の外部安全I/Oポート 

安全参考標準 UL1740: 2018-Standard for Safety：Robot and Robotic Equipment; 

CSA Z434-14 (R2019) Industrial robots and robot systems 

NFPA 79:2018 Electrical Standard for Industrial Machinery 

EN ISO 10218-1:2011 Steel wire and wire products. General. Test methods 

EN 60204-1:2018 Safety of machinery. Electrical equipment of machines. 

General requirements; 

IEC 60204-1:2016 Safety of machinery. Electrical equipment of machines.  

General requirements; 

EN ISO 12100:2010 Safety of machinery. General principles for design. Risk 

assessment and risk reduction; 

ISO/TS 15066:2016 Robots and robotic devices-Collaborative robots; 

ISO 13849-1:2015 Safety of machinery-Safety-related parts of control systems -Part 1: 
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General principles for design 

電磁両立性

（EMC） 

参考標準 

EN IEC 61000-6-2:2019-Generic Standards-Immunity for industrial environments; 

EN IEC 61000-6-4:2019-Generic standards - Emission standard for industrial 

environments; 

EN IEC 61000-6-7:2014 Electromagnetic compatibility (EMC). Generic standards. 

Immunity requirements for equipment intended to perform functions in a safety-related 

system (functional safety) in industrial locations 
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付録 C I/O 簡易回路と規格 

デジタル入力 

 

図 C.1  デジタル入力簡易内部回路 

 

表 C.1  デジタル入力技術規格 

項目 規格 

入力チャンネル 16点 

接続方式 チューブ絶縁端子E0510 

入力タイプ フォトカプラ絶縁入力 

入力電圧（DC） 24V±10% 

 

コンポジットデジタル入力/出力ポート 



              Dobot CR シリーズユーザーマニュアル   

第 1.02 版（2023-03-22）        ユーザーマニュアル     著作権所有 © Yuejiang Technology Co., Ltd. 

 77  

 

図 C.2  コンポジットデジタル入力/出力簡易回路 

表 C.2  コンポジットデジタル入力/出力簡易回路 

項目 規格 

出力チャンネル 16点 

接続方式 チューブ絶縁端子E0510 

出力タイプ ハイサイドスイッチ 

供給電圧（DC） 24V±10% 

シングルチャンネル駆動能力 500mA 

総出力電流 2A 

絶縁方式 デジタルアイソレーション 

 

アナログ入力 

ディップスイッチで入力タイプを調整できます。「U」表示は電圧入力、「T」表示は電流

入力、デフォルトは電圧です。ディップスイッチはコントロールキャビネット内にありま

す。調整が必要な場合には、越疆科技有限公司技術サポートまでご連絡ください。 

 

図 C.3  アナログ入力簡易回路図 
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表 C.3  アナログ入力タイプ 

アナログ入力タイプ 入力範囲 

電流入力 電流：4mA～20mA 

電圧入力 電圧：±10V 
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アナログ出力 

ディップスイッチで出力タイプを調整できます。「U」表示は電圧出力、「T」表示は電流

出力、デフォルトは電圧です。 

ディップスイッチはコントロールキャビネット内にあります。調整が必要な場合には、越

疆科技有限公司技術サポートまでご連絡ください。 

 

図 C.4  アナログ出力簡易回路図 

 

表 C.4  ディップスイッチの状態とアナログ出力の対応関係 

ディップスイッチの状態 アナログ出力タイプ 出力範囲 

ON 電流出力 電流：4mA～20mA 

OFF 電圧出力 電圧：0V～10V 
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