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7軸目の回転により回り込みなど姿勢を柔軟に変更できます。

シンクロモーションの活用で、ツール先端位置固定やツール先端位置姿勢固定の手動運転が
可能で、教示の煩わしさがなく時間短縮になります。

J7軸内に機体内ケーブルはもちろん、溶接ケーブルやアプリケーションケーブルの内蔵化も
実現。外配されたケーブルの不規則な動きによる周辺機器との干渉を気にすることなく可動
範囲をフルに活用できます。

干渉回避

円周溶接

7軸ロボットの場合6軸ロボットの場合

7軸ロボットの場合6軸ロボットの場合

１軸プラスで治具・ワークをらくらく回避
7軸ロボットなら7軸目の回転によりツールの位置・
姿勢を変更せずに干渉回避動作ができ、常に最適な
姿勢が保て溶接品質が向上します。

１軸プラスで円周溶接における
回り込みが可能
7軸ロボットなら7軸目の回転により回り込みなどの
柔軟な姿勢がとれます。従来はポジショナやロボット
を複数台使用していた円周溶接が、安価で省スペー
スに実現できます。

干渉

干渉

軸ロボット

最高の使い易さを実現したケーブル内蔵タイプの７軸ロボット

あらゆる性能で進化！



最高の使い易さを実現し
たケーブル内蔵タイプの
7軸ロボット。
手首軸IP65対応

用途を選ばない、
あらゆるアプリケーションに
対応した7軸ロボット。

最高の使い易さを実現した
7軸の中可搬タイプ。

NBT6

4,132W

3.84 rad/s｛220°/s｝
3.93 rad/s｛225°/s｝
3.14 rad/s｛180°/s｝
4.01 rad/s｛230°/s｝

3.93 rad/s｛225°/s｝
3.49 rad/s｛200°/s｝
2.79 rad/s｛160°/s｝
3.84 rad/s｛220°/s｝

3.84 rad/s｛220°/s｝
3.93 rad/s｛225°/s｝
3.14 rad/s｛180°/s｝
4.01 rad/s｛230°/s｝
7.50 rad/s｛430°/s｝

3.11m2 × 340°

182 kg 331 kg

3.93 rad/s｛225°/s｝
3.49 rad/s｛200°/s｝
2.79 rad/s｛160°/s｝
3.84 rad/s｛220°/s｝
7.85 rad/s｛450°/s｝7.50 rad/s｛430°/s｝

7.50 rad/s｛430°/s｝
11.00 rad/s｛630°/s｝

10.5 N・m
10.5 N・m
5.9 N・m
0.28 kg・m2

0.28 kg・m2

0.06 kg・m2

7.50 rad/s｛430°/s｝
11.00 rad/s｛630°/s｝

3.93 rad/s｛225°/s｝
3.32 rad/s｛190°/s｝
2.79 rad/s｛160°/s｝
3.84 rad/s｛220°/s｝
7.80 rad/s｛447°/s｝
7.61 rad/s｛436°/s｝
10.56 rad/s｛605°/s｝

336 kg

17.6 N・m
17.6 N・m
7.8 N・m
0.43 kg・m2

0.43 kg・m2

0.09 kg・m2

(J5,J6軸のみ対応) IP65

5,832W 4,016W 6,000W

185 kg

保 護 等 級 -保 護 等 級 -保 護 等 級

330 kg

±0.05mm（注1） ±0.06mm（注1） ±0.05mm（注1） ±0.06mm（注1）
6 kg

NBT6L NVT8

8 kg

NVT8L NVT20

±0.06mm（注1）

6,600W

FD-BT6 FD-BT6L FD-VT8 FD-VT8L FD-VT20
FD-BT6

FD-BT6L

FD-VT8

FD-VT8L

FD-BT6 FD-BT6L FD-VT8 FD-VT8L FD-VT20
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