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自動ゴニオステージ ガイダンス

自動ステージ

ステージ面の中央垂線上に回転中心を持つ円弧駆動のステージです。

■用途
・光ピックアップ調整・検査装置で微小角位置決めを繰返す用途
・組立て、実装工程での、部品の姿勢補正用途
・ カメラレンズや携帯電話用液晶パネル等の張り合わせ用途など生産・
検査ラインで幅広くご使用いただけます。

選定POINT

ボールねじタイプ

ウォームタイプ

微小角度を繰返し駆動させるのに最適なボールねじ駆動の高精度ゴニオステージ。
ウォームギヤタイプの摺動運動に対し、転がり運動のサインモーションステージは、繰返し駆
動を続けても磨耗しにくく、耐久性が向上します。

移動ガイドにクロスローラ、機構にウォームギヤを採用した高精度ゴニオステージ。
豊富なサイズ展開と、ワークディスタンス（回転中心高さ）で、最適なステージをご選定いただ
けます。

KGB/KAB　サインモーションステージ P.1-141～

KG/KA/KGW/KAW P.1-149～

ステージ面サイズ 60×60mm 70×70mm

ステージ面サイズ 40×40mm 50×50mm 60×60mm 70×70mm

■センサ改良
センサ電圧電源がDC5VのみだったKS501/KS521シリーズを廃止し、DC5V～24V対応のKGW/KAWシリーズをラインナップ。
より使いやすく、選びやすくなりました。

■回転中心高さ一覧表
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・各ステージ面サイズの回転中心高さを示しています。

・青色の回転中心マークは、2軸構成が可能な高さです。 回転中心

単軸
2軸

ステージ面サイズ
－ ○ ○－ボールねじタイプ
○ ○ ○○ウォームタイプ
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＋
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定義 値 単位
支点間距離  P※ 76 mm
ボールねじリード 1 mm
モータ基本ステップ角 0.72 度
1パルスのボールねじ移動量  X 0.002 mm

サインモーションゴニオステージ（ボールねじタイプ）
ボールねじを使用した高精度ゴニオステージ。微小角度を繰返し駆動させる用途に最適です。

サインモーションゴニオステージの特長
■高耐久仕様
微小角度で繰返し駆動を続けると、ウォームギヤタイプでは磨耗によるバックラッシが
懸念されておりました。
移動機構をウォームギヤ【摺動】からボールねじ【転がり】にすることで、「高耐久性」を
実現します。

■加減速性能の向上
ウォームギヤに比べて摩擦（摺動抵抗）が小さいため、スムーズな立ち上がり・加速
が可能です。

■バックラッシ低減
機構要素に予圧部品を用いることで、バックラッシ を低減しています。

■移動量、等速性について
ボールねじの直線駆動をステージ内部のベアリングにより回転運動へ変換しております。
（直線運動を、回転運動に変換している為、ボールねじ移動距離とステージ移動角度は同
一になりません。）
この為、ストロークセンターとストロークエンドでは1パルスあたりの分解能が異なります。
等速でパルス信号を送っても回転速度は一定になりません。

■移動量計算方式
＊ストロークセンターを基準にした計算式です。
①移動角度＝Arcsin（（入力パルス＊X）/P）　②入力パルス＝P＊sin（移動角度）/X

■定義

※支点間距離はステージにより異なります。

■基本SPEC
型式 モータ基本ステップ角 支点間距離P
KGB06050 0.72° 55mm
KGB06075 0.72° 80mm
KGB06100 0.72° 105mm
KGB06125 0.72° 130mm
KGB07070 0.72° 76mm
KGB07096 0.72° 102mm
KGB07122 0.72° 128mm

正しくお使いいただくために

▽ステージ上面・下面に取付ける対象物について
平面度の悪い対象物を取付けたり、平面度の悪い物に取付けますと、ステージ面を変
形させ、精度に影響を及ぼす場合がございます。  
ご注意ください。【平面度の目安： 10μm以内】

▽ステージの取付け姿勢について
各製品のSPECは平面に設置したときを条件としております。
天地逆転取付けや、側面垂直または側面水平取付けなど平面設置以外でご使用の
場合は注意が必要です。
耐荷重や精度はその取付け姿勢により大きく変ってきます。
使用可否については、下記の製品別姿勢特性表を目安としてください。
使用条件に応じて最適な機構の製品、ご使用方法をご案内いたしますのでお気軽に
ご相談ください。

▽取付け方法

上面プレートをCWまたはCCW側にストロークさ
せ、2ヶ所ずつボルト穴で取付けてください（計
4ヶ所）。サインモーションステージはコントロー
ラで駆動させると、リミットセンサが感知し、取
付穴を確保できません。必ず手動にて取付穴
を出し、付属ねじで固定してください。

▼製品別姿勢特性表
移動ガイド【送り方式】 天地逆転使用 側面水平使用 側面垂直使用
クロスローラ【ボールねじ】 ○ ○ △
クロスローラ【ウォームギヤ】 ○ ○ △
○：荷重やモーメントに制限があるが、使用は可能
△ ：荷重やモーメントに制限があり、一部の機構又は使い方により、性能を著しく損なう可能性あり
 

回転中心振れ精度・回転中心高さについて
当社のクロスローラゴニオステージは、回転中心振れが非常に小さく、高精度です。

▽回転中心振れ精度
回転中心（設計理論上で無く、実際の回転中心）高さに真円球を置き、フルストロークさせたときの真円球の振れ量（X.Y.Z）を、回転中心振
れ精度としています。

▽回転中心高さ（ワークディスタンス）
回転中心高さは、ステージ上面から真円球中心までの高さになります。

天地逆転取付け

側面垂直取付け

P＝支点間距離
（回転中心軸とベアリングとの距離）

P



1
141

ウォーム
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その他

サインモーションゴニオステージ□60：KGB06/KAB06

数量
1～63

日目発送
33
目
3
目発

1～33

3

コード 仕様
L L位置
R 勝手違い

SPEC
軸数 1軸 2軸
型式 KGB06050-L KGB06075-L KGB06100-L KGB06125-L KAB06050-L KAB06075-L KAB06100-L
（勝手違い） KGB06050-R KGB06075-R KGB06100-R KGB06125-R KAB06050-R KAB06075-R KAB06100-R

メ
カ
仕
様

移動量　上軸/下軸 ±8.5° ±5.5° ±5° ±4° ±8.5 /゚±5.5゜ ±5.5 /゚±5゜ ±5 /゚±4゜
ステージ面サイズ 60×60mm
移動機構 ボールネジ　φ6　リード1
ガイド クロスローラガイド
主材質－表面処理 アルミ－黒色アルマイト処理
自重 0.5kg 1.0kg

寸
法
公
差

ステージ高さ 25±0.2mm 50±0.4mm
回転中心高さ 50±0.2mm 75±0.2mm 100±0.2mm 125±0.2mm 50±0.4mm 75±0.4mm 100±0.4mm
回転中心振れ精度 0.01mm以内 ー

精
度
仕
様

分解能（パルス）＊ Full時 上側 ≒0.0021° ≒0.0014° ≒0.0011° ≒0.0009° ≒0.0021° ≒0.0014° ≒0.0011°
Full時 下側 ≒0.0014° ≒0.0011° ≒0.0009°

MAXスピード＊＊ 上側 31.5°/
sec15kHz］

21°/sec
［15kHz］

16.5°/sec
［15kHz］

13.5°/sec
［15kHz］

31.5 /゚sec 21 /゚sec 16.5 /゚sec
下側 21 /゚sec 16.5 /゚sec 13.5 /゚sec

繰返位置決め精度 ±0.001°
耐荷重 5kgf【49N】 4.5Kg【44.1N】
モーメント剛性 ピッチ0.30/ヨー0.10/ロール0.11［″/N・cm］ ピッチ0.41/ヨー0.2/ロール0.41 ["/N・cm]
ロストモーション 0.003°以内 0.003 以゚内

セ
ン
サ

リミットセンサ 有
原点センサ 有
スリット原点センサ ー

付属ねじ（六角穴付ボルト） M4－10　4本

価
格
1台 ¥203,000 ¥406,000
2～6台（2軸 2～3台） ¥170,000 ¥340,000
7台～（2軸 4台～） ¥165,000 ¥330,000

■1軸 ■2軸
KGB06075AL（KGB06シリーズ） KAB06075AL（KAB06シリーズ）

■ボールねじを使用した高精度ゴニオステージです。 
微小角度を、繰返し駆動させる用途に最適です。

ケーブル　P.1-207～
電気仕様はP.1-143～

KGB06075-□-□
21 43

1

G 1軸
A 2軸

2

050 50mm
075 75mm
100 100mm
125 125mm

4

※片端バラは反ステージ側です。
※ オプション仕様を選択された場合の価格は標準価格に差額を加算してくだ
さい。 
ケーブル詳細は、 P.1-207、209～をご確認ください。
※当社コントローラ（DS102/112）との接続にはコード A、C、F、H より 
お選びください。

コード 仕様 ケーブル型式 標準価格との
差額（1軸分）

標準価格との
差額（2軸分）

A 2m D214-2-2E ＋¥5,000 ＋¥10,000
B 2m片端バラ D214-2-2EK ＋¥5,000 ＋¥10,000
C 4m D214-2-4E ＋¥6,000 ＋¥12,000
D 4m片端バラ D214-2-4EK ＋¥6,000 ＋¥12,000
E コネクタのみ（ケーブル無し） － ＋¥1,800 ＋¥3,600
F ロボットケーブル2m D214-2-2R ＋¥8,000 ＋¥16,000
G ロボットケーブル2m片端バラ D214-2-2RK ＋¥8,000 ＋¥16,000
H ロボットケーブル4m D214-2-4R ＋¥11,000 ＋¥22,000
J ロボットケーブル4m片端バラ D214-2-4RK ＋¥11,000 ＋¥22,000

無記号 ケーブル無し（標準） － －

New

＊ 正確な移動量の計算式は P.1-140を参照ください。
＊＊ MAXスピードは、フルストロークの移動パルスに対して15kHz駆動時の理論速度となります。

※KGBのみ 
詳細はP.013

■2軸の組合せ構成について
回転中心の異なる1軸ステージの組合せです。ス
ペック表で隣に表記されているステージと組合せ
回転中心を同一に構成してあります。
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CADデータ
3D・2D

KGB06-Lシリーズ

CAD
DATA

KGB06-Rシリーズ（勝手違い）

KAB06-Lシリーズ

KAB06-Rシリーズ（勝手違い）

New
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電気仕様・オプション：KGB06/KAB06New

メカストッパ

CCWリミット

原点センサ

CWリミット

未検出（入光状態）
検出（遮光状態）

未検出（入光状態）
検出（遮光状態）

未検出（入光状態）
検出（遮光状態）

メカリミット メカリミット反端面原点端面

CWリミット CCWリミットストローク中心

1

2

3

4

11

5

10

9

8

6

12

7

1
2
3
4
5
6
7
8
9

10
11
12

青
赤
橙
緑
黒

モーターリード（青）
モーターリード（赤）
モーターリード（橙）
モーターリード（緑）
モーターリード（黒）
CWLS出力
CCWLS出力
オープン
電源入力（＋）
ORG出力
電源入力（－）
F.G.

MOTOR センサ基板
CWLS

ORG1

CCWLS
Vin Vout

GND

レギュレータ基板

原点端面（ストローク中心）反端面

CCWリミット CWリミット
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DS112/102

New

CCWLS CWLS

＜原点検出行程＞
ORG

a点

開始位置1 開始位置2

開始位置3

開始位置4

LD

SD

JD

JD

JD
JOG

※

※

L速度

F速度
L速度

L速度
SD

F速度
L速度
SD
L速度

F速度
L速度
SD
L速度

F速度
L速度

JOG

JOG

※実線は急停止設定時、 
　点線は減速停止設定時 
　の場合を表します。

【タイプ3】CCW方向に検出を行い、ORG信号の
CCW側エッジ（a点）の検出行程を行います。

CWLS

＜原点検出行程＞
ORG

a点

開始位置1開始位置2

開始位置3

開始位置4

LD

SD

JD

※

※

F速度

L速度

F速度
L速度

L速度
SD

SD

L速度

F速度
L速度

SD
L速度

L速度

F速度
L速度

JOG

JDJOG

JDJOG

※実線は急停止設定時、 
　点線は減速停止設定時 
　の場合を表します。

CCWLS

【タイプ4】CW方向に検出を行い、ORG信号のCW側
エッジ（a点）の検出行程を行います。
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サインモーションゴニオステージ□70：KGB07/KAB07

自動ステージ

数量
1～63

日目発送
33
目
3
目発

1～33

3 センサー論理

4 センサカバー位置仕様

Type CWLS ORG1 CCWLS ORG2
A NC NC NC

NOB NO NO NO
C NC NO NC

コード 仕様
L L位置
R 勝手違い

SPEC
軸数 1軸 2軸
型式 KGB07070AL KGB07096AL KGB07122AL KAB07070AL KAB07096AL
（勝手違い） KGB07070AR KGB07096AR KGB07122AR KAB07070AR KAB07096AR

メ
カ
仕
様

移動量　上軸/下軸 ±5° ±4° ±3° ±5°/±4° ±4°/±3°
ステージ面サイズ 70×70mm
移動機構 ボールネジ　φ6　リード1
ガイド クロスローラガイド
主材質－表面処理 アルミ－白アルマイト処理
自重 0.7kg 1.4kg

寸
法
公
差

ステージ高さ 26±0.2mm 52±0.4mm
回転中心高さ 70±0.2mm 96±0.2mm 122±0.2mm 70±0.4mm 96±0.4mm
回転中心振れ精度 0.01mm以内 ̶

精
度
仕
様

分解能（パルス）＊ Full時 上側 ≒0.0015° ≒0.0011° ≒0.0009° ≒0.0015° ≒0.0011°
Full時 下側 ≒0.0011° ≒0.0009°

MAXスピード＊＊ 上側
23°/sec［15kHz］ 17°/sec［15kHz］ 13°/sec［15kHz］ 23°/sec［15kHz］ 17°/sec［15kHz］

下側 17°/sec［15kHz］ 13°/sec［15kHz］
繰返位置決め精度 ±0.003°以内
耐荷重 5kgf【49N】 4kgf【39.2N】
モーメント剛性 ピッチ0.28/ヨー0.06/ロール0.06［″/N・cm］ ピッチ0.34/ヨー0.12/ロール0.34［″/N・cm］
ロストモーション 0.003°以内

セ
ン
サ

リミットセンサ 有
原点センサ 有
スリット原点センサ 有

付属ねじ（六角穴付ボルト） M4－8　4本

価
格

1台 ¥203,000 ¥406,000
2～6台（2軸 2～3台） ¥170,000 ¥340,000
7台～（2軸 4台～） ¥165,000 ¥330,000

■1軸 ■2軸
KGB07070AL（KGB07シリーズ） KAB07070AL（KAB07シリーズ）

■ボールねじを使用した高精度ゴニオステージです。
微小角度を、繰返し駆動させる用途に最適です。

■2軸の組合せ構成について
回転中心の異なる1軸ステージの組合せです。
スペック表で隣に表記されているステージと組
合せ回転中心を同一に構成してあります。

ケーブル　P.1-207～
電気仕様はP.1-147～

K GB07070 □□-□
型式 セレクトコード オプションコード

21 43 5

1 軸

G 1軸
A 2軸

2 回転中心高さ（W.D）

070 70mm
096 96mm
122 122mm

※KAB07はW.D70、96mmのみ

5 ケーブルオプション

※片端バラは反ステージ側です。
※ オプション仕様を選択された場合の価格は標準価格に差額を加算
してください。
ケーブル詳細は、 P.1-207、209～をご確認ください。
※弊社コントローラ（DS102/112）との接続にはコード A、C、F、H より
お選びください。

コード 仕様 ケーブル型式 標準価格との
差額（1軸分）

標準価格との
差額（2軸分）

A 2m D214-2-2E ＋¥5,000 ＋¥10,000
B 2m片端バラ D214-2-2EK ＋¥5,000 ＋¥10,000
C 4m D214-2-4E ＋¥6,000 ＋¥12,000
D 4m片端バラ D214-2-4EK ＋¥6,000 ＋¥12,000
E コネクタのみ（ケーブル無し） － ＋¥1,800 ＋¥3,600
F ロボットケーブル2m D214-2-2R ＋¥8,000 ＋¥16,000
G ロボットケーブル2m片端バラ D214-2-2RK ＋¥8,000 ＋¥16,000
H ロボットケーブル4m D214-2-4R ＋¥11,000 ＋¥22,000
J ロボットケーブル4m片端バラ D214-2-4RK ＋¥11,000 ＋¥22,000

無記号 ケーブル無し（標準） － －

＊ 正確な移動量の計算式は P.1-140を参照ください。
＊＊ MAXスピードは、フルストロークの移動パルスに対して15kHz駆動時の理論速度となります。
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1
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4

11
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8

6

12

7

青
赤
橙
緑
黒

1
2
3
4
5
6
7
8
9
10
11
12

モータリード
モータリード
モータリード
モータリード
モータリード
CWLS出力
CCWLS出力
ORG2出力
電源入力（＋）
ORG1出力
電源入力（－）
F.G

MOTOR

ORG2

CWLS/
CCWLS/
ORG1

（センサ基板）レギュレータ
基板

※破線部は標準ケーブルを使用した場合、機能しません。

Type

A

B

C

CWLS
NC

EE-SX498
NO
EE-SX398
NC

EE-SX498

CCWLS
NC

EE-SX498
NO
EE-SX398
NC

EE-SX498

ORG1
NC

EE-SX498
NO
EE-SX398
NO
EE-SX398

ORG2

NO
PM-F25
勝手違い
PM-R25

□70ゴニオセンサ論理

※上段：センサ論理
　下段：使用センサ

リミットセンサ（CCWLS）

原点センサ（ORG1）

リミットセンサ（CWLS）

スリット原点センサ
（ORG2）
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S

メカ
リミット

CW
リミット

原点
端面

反
端面

CCW
リミット

メカ
リミット

スリット原点センサ（ORG２）

CWリミット

原点センサ（ORG1）

CCWリミット 未検出（入光状態）
検出（遮光状態）

未検出（遮光状態）
検出（入光状態）

未検出（入光状態）
検出（遮光状態）
未検出（入光状態）
検出（遮光状態）

メカストッパ

スリット原点センサ（ORG２）

CWリミット

原点センサ（ORG1）

CCWリミット未検出（入光状態）
検出（遮光状態）

未検出（遮光状態）
検出（入光状態）

未検出（入光状態）
検出（遮光状態）
未検出（入光状態）
検出（遮光状態）

メカストッパ

（反モータ側） CW CCW （モータ側）

S…原点のスリット（検出）間隔

スリット原点センサ（ORG2） スリット遮光板
反端面 原点端面

CCWリミット
CWリミット

原点センサ（ORG1）

DS112/102

CCWLS CWLS

＜原点検出行程＞
ORG

a点

開始位置1 開始位置2

開始位置3

開始位置4

LD

SD

JD

JD

JD
JOG

※

※

L速度

F速度
L速度

L速度
SD

F速度
L速度
SD
L速度

F速度
L速度
SD
L速度

F速度
L速度

JOG

JOG

※実線は急停止設定時、 
　点線は減速停止設定時 
　の場合を表します。

【タイプ3】CCW方向に検出を行い、ORG信号の
CCW側エッジ（a点）の検出行程を行います。

CWLS

＜原点検出行程＞
ORG

a点

開始位置1開始位置2

開始位置3

開始位置4

LD

SD

JD

※

※

F速度

L速度

F速度
L速度

L速度
SD

SD

L速度

F速度
L速度

SD
L速度

L速度

F速度
L速度

JOG

JDJOG

JDJOG

※実線は急停止設定時、 
　点線は減速停止設定時 
　の場合を表します。

CCWLS

【タイプ4】CW方向に検出を行い、ORG信号のCW側
エッジ（a点）の検出行程を行います。
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4

1 1

5
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12
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Blue
Red
Orange
Green
Black 

Sensor substrate
1
2
3
4
5
6
7
8
9
10
11
12

Motor lead (Blue)
Motor lead (Red)
Motor lead (Orange)
Motor lead (Green)
Motor lead (Black)
CWLS output
CCWLS output
N.C.
Power input  V+
ORG output
Power input GND
F.G.

CWLS

ORG

CCWLS

Regulator

5 phase 
stepping motor

GND

Vin Vout

Sensor side
Connector (Female): HR10A-7P-6S (73) (HRS)

2m       , 3m        , 5m+50
-0  mm

+50
-0  mm

+150
-0  mm

ULAWM20276 AWG28 3P Black

/
/
/
/
/
/

Shield

Pin
1
2
3
4
5
6

Signals
CWLS

CCWLS
ORG

NORG
V+
V−

Red

Red

Red

Black

Black

BlackOrange

Orange

Gray

Gray

White

White

1
2
3
4
5
6

CWLS output
CCWLS output
ORG output
N.C.
Power input  V+
Power input  GND

Sensor substrate

CWLS

ORG

CCWLS

Regulator

Vin

GND

Vout

61
2 5

3 4

Driver side
Connector:55100-0670(Molex)

Driver side
Connector:J11DF-06V-KX
(J.S.T.MFG.) 3m , 5m

Motor side
Connector:DF62C-13S-2.2C(HIROSE ELECTRIC)

(
8)

Motor side
Connector:43020-1000(Molex)
or 1-794615-0(TE Connectivity)

3m , 5m

Driver side
Connector:43025-1000(Molex)
or 1-794617-0(TE Connectivity)

(
8)

New
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Sensor side
Connector (Female): HR10A-7P-6S (73) (HRS)

2m       , 3m        , 5m+50
-0  mm

+50
-0  mm

+150
-0  mm

ULAWM20276 AWG28 3P Black

/
/
/
/
/
/

Shield

Pin
1
2
3
4
5
6

Signals
CWLS

CCWLS
ORG

NORG
V+
V−

Red

Red

Red

Black

Black

BlackOrange

Orange

Gray

Gray

White

White

1
2
3
4
5
6

CWLS output
CCWLS output
ORG output
N.C.
Power input  V+
Power input  GND

Sensor substrate

CWLS

ORG

CCWLS

Regulator

Vin

GND

Vout

61
2 5

3 4

Motor side
Connector: JN4FT04SJ1-R (JAE)

V

W

FG

200mm

U

Loose wire on 
the servo amplifier side NA3CTR-18-4(MISUMI)

ULAWM2517 AWG18

3m           , 5m
+30
-0 mm

+150
-0 mm

Motor (encoder)side Connector:1674320-1 
(TE Connectivity)

Servo amplifier side
Receptacle : 36210-0100FD (3M)
ShellKit     : 36310-3200-008 (3M)

* The load drawer3m           , 5m+50
-0 mm

+150
-0 mm

NAMFSB-23-3P (MISUMI)
ULAWM2576 AWG23

Driver side
Connector:PAP-04V-S(J.S.T.MFG.)
Contact:SPHD-002T-P0.5(J.S.T.MFG.)

Motor side
Connector:ZER-06V-S(J.S.T.MFG.)
Contact:SZE-002T-P0.3(J.S.T.MFG.)

ORP-0.2SQX2P(2464)
(Oki Electric Cable Co.,Ltd) 3m,5m (5

.7
)

Driver side
Connector:PUDP-10V-S(J.S.T.MFG.)
Contact:SPUD-002T-P0.5(J.S.T.MFG.)

3m,5m

Motor side
Connector:GHR-08V-S(J.S.T.MFG.)
Contact:SSHL-002T-P0.2(J.S.T.MFG.)

(6
.9

)

ORP-0.2SQX4P(SB)(2464)(2464)
(Oki Electric Cable Co.,Ltd)

(
11

)

3m , 5m(50mm) (50mm)

6.
5)

3m , 5m

New
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電気仕様：KGW04/KAW04/KGW06/KAW06シリーズ

原点端面（ストローク中心）反端面

CCWリミット CWリミット

メカストッパ

CCWリミット

原点センサ

CWリミット

未検出（入光状態）
検出（遮光状態）

未検出（入光状態）
検出（遮光状態）

未検出（入光状態）
検出（遮光状態）

メカリミット メカリミット反端面原点端面

CWリミット CCWリミットストローク中心

CCWLS CWLS

＜原点検出行程＞
ORG

a点

開始位置1 開始位置2

開始位置3

開始位置4

LD

SD

JD

JD

JD
JOG

※

※

L速度

F速度
L速度

L速度
SD

F速度
L速度
SD
L速度

F速度
L速度
SD
L速度

F速度
L速度

JOG

JOG

※実線は急停止設定時、
点線は減速停止設定時
の場合を表します。

【タイプ3】CCW方向に検出を行い、ORG信号の
CCW側エッジ（a点）の検出行程を行います。

CWLS

＜原点検出行程＞
ORG

a点

開始位置1開始位置2

開始位置3

開始位置4

LD

SD

JD

※

※

F速度

L速度

F速度
L速度

L速度
SD

SD

L速度

F速度
L速度

SD
L速度

L速度

F速度
L速度

JOG

JDJOG

JDJOG

※実線は急停止設定時、
点線は減速停止設定時
の場合を表します。

CCWLS

【タイプ4】CW方向に検出を行い、ORG信号のCW側
エッジ（a点）の検出行程を行います。

New
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数量
1～63

日目発送
33
目
3
目発

※ はモータによりSPECが変わります。
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CADデータ
3D・2D

❶
❷❸

❹

❶
❷❸

❹

型式 ❶W.D. ❷ ❸ ❹
KG05-W050AL-G5 50 19 7 14.1
KG05-W068AL-G5 68 19.6 7.6 13.4
KG05-W086AL-G5 86 18.9 6.9 14.2 （mm）

型式 ❶W.D. ❷ ❸ ❹
KG05-W050AR-G5 50 19 7 14.1
KG05-W068AR-G5 68 19.6 7.6 13.4
KG05-W086AR-G5 86 18.9 6.9 14.2 （mm）

型式 ❶W.D. ❷ ❸ ❹
KG05-W050AL-H5 50 2.9 7 7.1
KG05-W068AL-H5 68 3.6 7.6 6.4
KG05-W086AL-H5 86 2.8 6.9 7.2 （mm）

型式 ❶W.D. ❷ ❸ ❹
KG05-W050AR-H5 50 2.9 7 7.1
KG05-W068AR-H5 68 3.6 7.6 6.4
KG05-W086AR-H5 86 2.8 6.9 7.2 （mm）

❶
❷❸

❹

❶
❷❸

❹
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電気仕様：KG05/KA05

※1　モータ単体性能の詳細  P.1-213～
※2　型式は駿河精機独自の管理型式
※　  2軸KA05シリーズも電気仕様は同じです。

1

2

3

4

5 6

7

8

9

1010

12

11

※上段：センサ論理
　下段：使用センサ
注意： □50ゴニオステージのセンサ

論理は上記のみとなります。
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CCWLS CWLS
＜原点検出行程＞

ORG

a点

開始位置1 開始位置2

開始位置3

開始位置4

LD

SD

JD

JD

JD
JOG

※

※

L速度

F速度
L速度

L速度
SD

F速度
L速度
SD
L速度

F速度
L速度
SD
L速度

F速度
L速度

JOG

JOG

※実線は急停止設定時、 
　点線は減速停止設定時 
　の場合を表します。

【タイプ3】CCW方向に検出を行い、ORG信号の
CCW側エッジ（a点）の検出行程を行います。

CWLS

＜原点検出行程＞
ORG

a点

開始位置1開始位置2

開始位置3

開始位置4

LD

SD

JD

※

※

F速度

L速度

F速度
L速度

L速度
SD

SD

L速度

F速度
L速度

SD
L速度

L速度

F速度
L速度

JOG

JDJOG

JDJOG

※実線は急停止設定時、 
　点線は減速停止設定時 
　の場合を表します。

CCWLS

【タイプ4】CW方向に検出を行い、ORG信号のCW側
エッジ（a点）の検出行程を行います。
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数量
1～63

日目発送
33
目
3
目発

※ はモータによりSPECが変わります。
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CADデータ
3D・2D

❶

❷❸

❹

❶
❷❸

❹

❶
❷❸

❹

❶

❷ ❸

❹

型式 ❶W.D. ❷ ❸ ❹
KG07-W070AL-H5 70 3.1 8.9 5.1
KG07-W096AL-H5 96 0.2 11.8 2.2
KG07-W122AL-H5 122 0.1 11.9 2.1 （mm）

型式 ❶W.D. ❷ ❸ ❹
KG07-W070AL-G5 70 3.9 8.9 12.1
KG07-W096AL-G5 96 6.8 11.8 9.2
KG07-W122AL-G5 122 6.9 11.9 9.1 （mm）

型式 ❶W.D. ❷ ❸ ❹
KG07-W070AR-H5 70 3.1 8.9 5.1
KG07-W096AR-H5 96 0.2 11.8 2.2
KG07-W122AR-H5 122 0.1 11.9 2.1 （mm）

型式 ❶W.D. ❷ ❸ ❹
KG07-W070AR-G5 70 3.9 8.9 12.1
KG07-W096AR-G5 96 6.8 11.8 9.2
KG07-W122AR-G5 122 6.9 11.9 9.1 （mm）
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※　  2軸KA07シリーズも電気仕様は同じです。
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DS112/102

CCWLS CWLS

＜原点検出行程＞
ORG

a点

開始位置1 開始位置2

開始位置3

開始位置4

LD

SD

JD

JD

JD
JOG

※

※

L速度

F速度
L速度

L速度
SD

F速度
L速度
SD
L速度

F速度
L速度
SD
L速度

F速度
L速度

JOG

JOG

※実線は急停止設定時、 
　点線は減速停止設定時 
　の場合を表します。

【タイプ3】CCW方向に検出を行い、ORG信号の
CCW側エッジ（a点）の検出行程を行います。

CWLS

＜原点検出行程＞
ORG

a点

開始位置1開始位置2

開始位置3

開始位置4

LD

SD

JD

※

※

F速度

L速度

F速度
L速度

L速度
SD

SD

L速度

F速度
L速度

SD
L速度

L速度

F速度
L速度

JOG

JDJOG

JDJOG

※実線は急停止設定時、 
　点線は減速停止設定時 
　の場合を表します。

CCWLS

【タイプ4】CW方向に検出を行い、ORG信号のCW側
エッジ（a点）の検出行程を行います。


