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前言 

 

本手册对有关机器人的可选线束及与机器人手臂上的可选电磁阀和可选传感器等的接线方

法进行说明。根据本手册，请选择适合于您的操作规格。 

 

另外，本手册适用于E系列控制器。 

 

请在阅读本手册时，同时参阅E系列控制器的“外部I/O手册”，“安装和连接手册”，“手

臂ID板手册”。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1. 本手册并不构成对使用机器人的整个应用系统的担保。因此，川崎公司将不会对使用

这样的系统而可能导致的事故、损害和(或)与工业产权相关的问题承担责任。 

2. 川崎公司郑重建议：所有参与机器人操作、示教、维护、维修、点检的人员，预先参

加川崎公司准备的培训课程。 

3. 川崎公司保留未经预先通知而改变、修订或更新本手册的权利。 

4. 事先未经川崎公司书面许可，对本手册整体或其中的任何部分，均不可进行任何形式

的再版、重印、翻印、转载或复制。 

5. 请把本手册小心存放好，使之保持在随时备用状态。如果机器人重新安装或移动到另一

个地点，或者卖给另一个使用者，请务必将本手册与机器人放在一起。一旦出现丢失

或严重损坏，请和您的川崎公司代理商联络。 

Copyright © 2016 Kawasaki Heavy Industries Ltd.  All rights reserved. 

川崎重工  版权所有 
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安全 

 

在本手册中，下述符号的内容应特别注意。 

 

为确保机器人的正确安全操作、防止人员伤害和财产损失，请遵守下述方框符号表达的安

全信息。 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

[ 注意 ] 

表示关于机器人规格、处理、示教、操作和维护的注意

信息。 

不遵守本标志内容可能会引起人身伤害或死亡。 

警  告 

不遵守本标志可能会引起人身伤害和/或机械损伤。 

小  心 

危  险 

不遵守本标志内容可能会引起人身死亡。 

！

！

！

1. 本手册给出的图表、顺序和详细解释可能并不绝对正确。一旦出现未说

明的问题或麻烦，请与川崎公司联系。 

2. 本手册中有关个案的安全描述，并不完全适用于所有的机器人工作。为

保证每项工作的安全，请阅读并完整理解安全手册和相关的法律、法规、

法令及其相关资料中各种有关安全的解释和描述，同时请为各项工作采

取合适的安全措施。 

警  告 ！
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1.0  可选线束系统 

 

1. 作为可选线束，如表1-1-表 1-3所示，为各机种准备了BO型-EO型，HO型，电磁阀线

束，传感器线束。 

 

2. 对于BO，EO型线束、HO型线束和电磁阀线束，由机器人控制器能直接控制的电磁阀，

其线圈(一个双电控阀有2个线圈)数最多有8个。线圈的工作电压为DC24V。有关示教

时的夹紧指令及与其相应的电磁阀的动作，请参阅“2.0信号分配”。 

 

3. 对于BO，EO型线束和电磁阀线束，如果您在本公司订购电磁阀或电磁阀内置手臂的话，

那么在出厂时，这些电磁阀的配线就已经安装好了。电磁阀是NPN规格的话，被接线

到正公共端，电磁阀是PNP规格的话,被接线到负公共端。 

 

4. 各机种的电磁阀是以SMC(株)生产的以下系列的电磁阀为标准的。 

 

机种 标准电磁阀 

Z, M, B, CX系列 VQ7-8系列 

RS03/05/06/10/20/MC/BA SY3000 系列 

RS30/50/80/15X SY5000系列 

注 RD，RA，RF，RC等系列的内容跟RS系列一样。以下所有说明描述只用RS系列。 

 

5. 对于CO型和DO型的机器内可选线束，在出厂时，川崎公司不提供从机器人控制器和

电磁阀到端子箱之间的预配线。 

 

6. 可选线束使用的是0.3 mm2的双绞线。最大的容许电流为0.5A，最高输入电压为DC48V。

请避免使用交流电和模拟信号。 

 

7. 配对的连接器 

以下配对的连接器附属可选线束。 

・X6A连接器(BO, CO, DO型) 

・X121连接器(DO型) 

 (对于 ZD系列的DO型线束, X121上装有附带电缆的连接器。) 
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8. 配线编号 

手臂上端子箱的配线编号如图1-10。需要时，可以分配和添加您自己的编号。 

 

表 1-1 ZX/ZT/ZTX/ZH/MX/MT/BX/BT/CX 可选线束一览表 

注*  上：NPN规格、下：PNP规格 

B0型 C0型 D0型 E0型 H0型 

ZX 
40975-0163* 

40975-0164 

参阅 

图 2 
40975-1961 

参阅

图3
40975-1939

参阅

图4 

40975-2264* 

40975-2271 

参阅 

图 5 

40975-0019*

40975-0023 

参阅

图6

ZT 
40975-0165* 

40975-0166 

参阅

图2 
40975-1993 

参阅

图3
40975-1940

参阅

图4 

40975-2265* 

40975-2272 

参阅

图5 

40975-0020*

40975-0024 

参阅

图6

ZTX - - - - 40975-1940
参阅

图4 

40975-0041* 

40975-0042 

参阅

图5 

40975-0038*

40975-0039 

参阅

图6

ZH - - 40975-2262 
参阅

图3
- - 

40975-2266* 

40975-2273 

参阅

图5 

40975-0021*

40975-0025 

参阅

图6

MX 

(除了

MX320L) 

40975-0284* 

40975-0285 

参阅

图2 
40975-1980 

参阅

图3
- - 

40975-2267* 

40975-2274 

参阅

图5 

40975-0022*

40975-0026 

参阅

图6

MX 

320L 
- - 40975-0874 

参阅

图3
- - - - - - 

MT - - 40975-0861 
参阅

图3
40975-0162

参阅

图4 

40975-0934* 

40975-0935 

参阅

图5 
- - 

BX 

250L 

300L 

- - 40975-0249 
参阅

图3
40975-0839

参阅

图4 

40975-0932* 

40975-0933 

参阅

图5 

40975-0324*

40975-0325 

参阅

图6

BX 

100L 

130X 

165L 

165N 

200L 

- - 40975-0132 
参阅

图3
40975-0176

参阅

图4 

40975-0184* 

40975-0185 

参阅

图5 

40975-0168*

40975-0169 

参阅

图6

BX 

100N 
- - 40975-0131 

参阅

图3
40975-0177

参阅

图4 

40975-0236* 

40975-0237 

参阅

图5 

40975-0170*

40975-0171 

参阅

图6

BT 

165L 

200L 

- - 40975-0221 
参阅

图3
40975-0257

参阅

图4 

40975-0937* 

40975-0938 

参阅

图5 

40975-0313*

40975-0314 

参阅

图6

CX - - 40975-0859 
参阅

图3
40975-0974

参阅

图4 

40975-0304* 

40975-0305 

参阅

图5 

40975-0309*

40975-0310 

参阅

图6

［ 注意 ］

出厂设备中，并不包含插针的压接工具*。请单独订购。 

注 压接工具型号(下列中的一个) 

 「CCPZ MIL」+「CCTP10」(ILME) 

 「0999-000-0001」+「0999-000-0311」(Harting) 

 「0999-000-0110」+「0999-000-0111」(Harting) 
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表 1-2 ZD/MD/CP可选线束一览表 

 
可选电磁阀/传感器线束 

DO型 
电磁阀线束(8点) 传感器线束(4点) 传感器线束(12点) 传感器线束(24点) 

ZD 

NPN 
50975-0129

 

PNP 
50975-0160 

NPN/PNP 
50974-1132 

NPN 
50975-0384 
50975-0383

**
 

NPN 
50975-0130 

50975-0572 
50975-0573

**
 40975 

-1978 PNP 
50975-0384 
50975-0385

**
 

PNP 
50975-0132 

50975-0572 
50975-0574

**
 

MD 

NPN 
50975-0384 
50975-0386

**
 

NPN 
50975-0131 

50975-0572 
50975-0575

**
 

- 
PNP 

50975-0384 
50975-0398

**
 

PNP 
50975-0133 

50975-0572 
50975-0576

**
 

CP 
NPN/PNP 

50975-5487 
- 

NPN/PNP 
50975-5486 

- 
40975 
-0342 

注**  把现有的传感器线束(1JD/1JE板和手腕部之间)更换为上面指定的线束，就可以改变

传感器信道数(点)。 

关于 4点/12点规格、24点规格、DO型，请分别参阅图7、图8、图9。 
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表 1-3 RS/Y/MC/MS/BA线束一览表 

 电磁阀线束(8点) 传感器线束(12点) DO型 

RS06/10/20 50974-2019 
参阅

图10
50974-2020 

参阅

图10
- - 

RS30/50/80 50975-0273 
参阅

图10
50975-0274 

参阅

图10
50975-0134 

参阅

图12

RS15X 50975-0273 
参阅

图10
50975-4298 

参阅

图10
50975-4297 

参阅

图12

YF 
50975-0096(内部) 

50975-0221(外部) 

参阅

图10

50975-0220(12点)

50975-0222(2点)*

参阅

图10
- - 

RS05 (标准装备，6点) 
参阅

图10
50975-0093 

参阅

图10
- - 

RS03 (标准装备，4点) 
参阅

图10
50975-2452 

参阅

图11
- - 

YS 50975-4766 
参阅

图10
50975-4767 

参阅

图10
- - 

MC 50975-4733（4点） 
参阅

图10
50975-4732（8点）

参阅

图10
- - 

MS - - 

50975-5396 

+50975-5395 

（4点） 

参阅

图10
- - 

BA 50975-4733（4点） 
参阅

图15
- - - - 

注* 压力开关用线束，2点输入规格 

 

关于与外部机器的连接方法，请参阅图1.外部连接例(P.13)。 
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2.0  信号分配 

 

如下规则用于通过输出信号和示教器夹紧键来控制电磁阀。 

1. 8 个信号可用作输出信号，信号9到信号15。(此信号的编号是固定的。) 

2. 有关夹紧编号1-4和输出信号9-16的分配，请参阅表2。在使用双电控阀时，请为口

A侧分配较小的信号编号。 

3. 3位置的双电控阀，操作起来就像两个单电控阀一样。 

用下面的例子来说明上述规则。 

4. 如果更改信号分配的话，请参阅「手臂ID板手册」(90210-1246)的「信号的设定」。

有关RS03，请参阅「外部I/O手册」（90204-1023）中的附录9。 

 

＜电磁阀构成例＞  ＜信号分配＞ 

2位置的双电控阀 (D) － 1个 

单电控阀 (S) － 2个 

 

 

 

 

表 2 出厂时的标准夹紧设置表(输出信号分配表) 

电磁阀编号 
夹紧 

1- OFF 

夹紧 

1- ON 

夹紧 

2- OFF

夹紧 

2- ON 

夹紧 

3- OFF

夹紧 

3- ON 

夹紧 

4- OFF 

夹紧 

4- ON 

双电控 0, 单电控 1 - 9 - - - - - - 

双电控 0, 单电控 2 - 9 - 10 - - - - 

双电控 0, 单电控 3 - 9 - 10 - 11 - - 

双电控 0, 单电控 4 - 9 - 10 - 11 - 12 

双电控 1, 单电控 0 10 9 - - - - - - 

双电控 1, 单电控 1 10 9 - 11 - - - - 

双电控 1, 单电控 2 10 9 - 11 - 12 - - 

双电控 1, 单电控 3 10 9 - 11 - 12 - 13 

双电控 2, 单电控 0 10 9 12 11 - - - - 

双电控 2, 单电控 1 10 9 12 11 - 13 - - 

双电控 2, 单电控 2 10 9 12 11 - 13 - 14 

双电控 3, 单电控 0 10 9 12 11 14 13 - - 

双电控 3, 单电控 1 10 9 12 11 14 13 - 15 

双电控 4, 单电控 0 10 9 12 11 14 13 16 15 

 

 

线圈 夹紧编号 输出信号

D的 A口 1 9 

D的 B口 1 10 

S1 2 11 

S2 3 12 
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3.0  有关Z系列，M系列，B系列，CX系列机器人 

 

有关 Z系列，M系列， B系列与CX系列机器人，提供下列的可选线束。 

 

・ BO 型(图 2，将机器人基部的X6A连接器与上部手臂部的端子箱连接而且用端子板连接

由机器人控制器能控制的输出（8点）) 

・CO型(图 3，将机器人基部的X6A连接器与上部手臂部的端子箱连接) 

・DO 型(图 4，将机器人基部的X6A连接器与上部手臂部的X121连接器连接) 

・EO 型(图 5，用端子板连接由机器人控制器能控制的输出入) 

・HO 型(图 6，用连接器连接由机器人控制器能控制的输出入) 

 

有关 HO型，由于记载了连接的连接器型号，因此能由用户制作线束。 
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4.0  有关 ZD系列，MD系列机器人 

 

有关 ZD系列与MD系列机器人，提供下列的可选线束。 

 

1. 电磁阀/传感器线束(图 7:传感器4点/12点规格，图8:传感器24点规格，从控制器到

手腕部输入输出) 

2. DO型(图 9，上部手臂部的X121连接器和机器人基部的X6A连接器之间连接) 

 

如果是DO型的话，则在用户的手爪上设置端子箱，并与X121连接。另外，ZD系列，附有

从X121到用户的端子箱的电缆。 

 

 输入 输出 取出处 

电磁阀/传感器线束 

(传感器4点规格) 

4点 8点 

手臂手腕部 
电磁阀/传感器线束 

(传感器12点规格) 

12点* 8点 

电磁阀/传感器线束 

(传感器24点规格) 

24点** 8 点 

DO型 基部的X6A连接器有37点信道。 上部手臂 X121 连接器 

注* 
 传感器12点规格 

标准传感器线束（从1PV+1JD/1JE板到手腕部）是传感器4点规格。把传感器线束更

换为传感器12点规格的，就可以适用于传感器12点规格。 

 

注** 传感器24点规格 

关于传感器24点规格,跟 12点规格一样,按照以下方法更换传感器线束。 

把中继连接器XJD/JE-CN3拆开后，把传感器24点规格的可选传感器线束连接到1JD

板(NPN规格)或 1JE板(PNP规格)的 CN3。然后，把现有的连接器XJD-CN3/XJE-CN3连

接到中继连接器。 
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5.0  有关 CP系列机器人 

 

有关 CP系列机器人，提供下列的可选线束。 

 

1. 电磁阀/传感器线束(图 13:从控制器到手腕部输入输出) 

2. DO型(图 14:从机器人基部的X6A连接器到手腕部配线电缆) 

 

 输入 输出 取出处 

电磁阀/传感器线束 

(传感器12点规格) 

12点 8点 

手臂手腕部 

DO型 基部的X6A连接器有37点信道。 
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6.0  有关RS系列，Y系列，MC系列，MS系列，BA系列机器人 

 

有关 RS系列，Y系列，MC系列，MS系列，BA系列机器人，提供下列的可选线束。 

 

・RS05/06/10/20/30/50/80/Y 系列/MC系列/MS系列 

电磁阀线束及传感器线束(图 10) 

・RS03 

电磁阀线束及传感器线束(图 11) 

・DO型(图 12，与机器人基部的X6A连接器连接，从上部手臂部拉出电缆，仅用于

RS30/50/80/15X系列) 

・BA系列 

电磁阀线束(图 15) 
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图1  外部连接例 

 

图 1-1 NPN, SINK规格连接例图 图 1-2 PNP, SOURCE规格连接例图 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

(1) 传感器输入 (1) 传感器输入 

例１) 例１)

例 2) 例 2)

(2) 电磁阀输出 (2) 电磁阀输出 

例)晶体管输出 例)晶体管输出 

例)继电器输出 例)继电器输出 
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注*
 E7x 控制器如果有外部轴的话，则根据与马达的刹车电流的合计来限制最大电流。有

关限制的详情，请参阅外部轴追加手册。 

输入规格 输出规格 

输入方式：光耦合器输入 输出方式：晶体管输出(RS03：继电器输出)

输入电压：DC24 V±10 % 使用电压：DC24 V±10 % 

输入电流：10 mA±20 %/1入力 最大连续负荷电流：100 mA以内/1输出 

连接方式：连接器结合(RS03：

Faston(平型连接)端子) 

连接方式：连接器结合 

电流总计：700 mA以内 E7x控制器 无外部轴 规格：400 mA以内＊ 
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图2  可选线束B0型(ZX/ZT/MX 用)
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图3-2  BX/BT/CX用 
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图4  可选线束D0型(ZX/ZT/MT/BX/BT/CX 用) 
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图5  可选线束E0型 

图5-1  ZX/ZT/ZTX/ZH/MX/MT 用、NPN/PNP通用 
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图5-2  BX/BT/CX用、NPN/PNP通用 
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图6  可选线束H0型 

图 6-1  ZX/ZT/ZTX/ZH/MX/MT用示意图、NPN/PNP通用 
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图6-2  BX/BT/CX用示意图、NPN/PNP通用 
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图6-3  HO型 接线图，连接器型号 

 

 
注*

 关于与外部机器的连接方法，请参阅图1.外部连接例(P.13)。
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91595-1 

 

XJD(JE)-CN3 

(制造商：泰科电子) 
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2-1318118-9 

・导体 

1318107-1 

・手动工具 

91595-1 

连接器型号，工具 
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图7  可选线束(ZD/MD，传感器4点/12 点) 

图7-1  示意图、NPN/PNP通用 
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图7-2  接线图(ZD/MD，传感器4点，NPN) 
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 关于与外部机器的连接方法，请参阅图1.外部连接例(P.13)。 
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图7-3  接线图(ZD/MD，传感器4点，PNP) 
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 关于与外部机器的连接方法，请参阅图1.外部连接例(P.13)。 
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图7-4  接线图(ZD/MD，传感器12点，NPN) 
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 关于与外部机器的连接方法，请参阅图1.外部连接例(P.13)。 
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图7-5  接线图(ZD/MD，传感器12点，PNP) 
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图8  可选线束(ZD/MD，传感器24点) 

图8-1  示意图(ZD/MD，传感器24点)、NPN/PNP通用 
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图8-2  接线图(ZD/MD，传感器24点，NPN) 
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 关于与外部机器的连接方法，请参阅图1.外部连接例(P.13)。 
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图8-3  接线图(ZD/MD，传感器24点，PNP) 
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 关于与外部机器的连接方法，请参阅图1.外部连接例(P.13)。 
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图9  可选线束DO型(ZD) 
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图10  可选线束(RS05/06/10/20/30/50/80/15X/Y/MC/MS) 

图10-1  示意图(RS05/06/10/20/30/50/80/15X/Y/MC/MS)、NPN/PNP通用 
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图10-2  接线图(RS06/10/20/30/50/80/15X/Y)、NPN/PNP通用 
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图10-3  接线图(RS05)、NPN/PNP通用 
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图10-4  接线图(Y，压力开关用线束，外部设置用电磁阀线束) 
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图10-5  接线图(MC) 

 

 

 

1TY板有 NPN(SINK)和 PNP(SOURCE)2种类型。线束是通用的。 
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图10-6  接线图(MS) 
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图11  可选线束(RS03) 

图 11-1  示意图(RS03) 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

 

1UU板有 NPN(SINK)和 PNP(SOURCE)2种类型。设定的详情请参阅外部IO手册。线束是通用

的。 

 

 

E7x-控制器 

1TB 

电磁阀 

(选件) 

VALV1 

1UU 

X401 

X592 

X514-B 

X3 

电磁阀线束 

(标准装备) 

选件 

X4 

传感器线束 

VALV2 



E 系列控制器 图 11. 可选线束(RS03) 

川崎机器人  可选线束手册 

 

40 

图11-2  接线图(RS03) 
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图13  可选线束(CP) 

图 13-1  示意图、NPN/PNP通用 
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图13-2  接线图(CP)、NPN/PNP通用 
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1TY板有 NPN(SINK)和 PNP(SOURCE)2种类型。线束是通用的。 

 

对于1XY板，用切換连接器切换NPN（SINK）和 PNP（SOURCE）。 
注*

 NPN（SINK）时，连接切換连接器到1XY板上的CN5上。 
  PNP（SOURCE）时，连接切換连接器到1XY板上的CN4上。 
线束是通用的。 
 
注**

 关于与外部机器的连接方法，请参阅图1.外部连接例(P.13)。 
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图14  可选线束DO型(CP) 
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图15  可选线束(BA) 

图 15-1  示意图、NPN/PNP通用 
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图15-2  接线图(BA)、NPN/PNP通用 
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