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MSEL控制器

2轴旋转关节单元

「手腕单元」全新登场

1

2

通过IAI独创结构（已申请专利）

实现了手腕部分的小型化、轻量化

优化设计、削减设备成本

能以最少的轴构成，实现过去只有垂直多关节机械手能实现的斜向接近和末端旋转动作。

优化设计、削减设备成本。

小型　S型 中型　M型

本体重：2.8kg
最大负载重量：2.0kg

标配免电池
绝对型编码器

B轴
±100度

T轴　
±360度

118mm

195mm

B轴
±105度

T轴　
±360度

本体重：1.6kg
最大负载重量：1.0kg

请从这里观看视频。
http://www.iai-robot.co.jp/case/new/wu/

①手腕单元： WU-S 
②平台型： RCP6-TA6C 行程： 320mm
③滑块型： RCP6-SA7R 行程： 300mm
④控制器： MSEL 

【构成示例】
③

②

④

118mm

148mm

①
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手腕单元
（2轴）

手腕单元
（2轴）

单轴·直交
机械手（最多2轴）

单轴·直交
机械手（最多6轴）
单轴 直交单轴轴·直·直·直直交交交交

组合模式、轴数、行程也可根据用途自由灵活选择。自由
灵活的
组合

3可与直交轴组合、支持插补命令

通过与直线运动性能优异的直交机械手组合

可以实现躲避障碍物的动作和

狭窄空间内的作业。
也是大动作范围作业的最佳之选。

狭窄
空间内的
作业

大动作
范围的
作业

※1　搭载脉冲马达的驱动轴 ※2　搭载脉冲/伺服马达的驱动轴

①手腕单元＋

 连接驱动轴2轴 （※1） 
时

②手腕单元＋

 连接驱动轴3轴以上 （※2） 
时

MSEL XSEL-RA/SA的扩展运动控制功能 （标配）

MECHATROLINK-Ⅲ专用电缆

MCON
PCON-CB
SCON-CB
ACON-CB
DCON-CB
（MECHATROLINK-Ⅲ
规格）

手腕单元·

单轴·直交机械手

（总共可连接32轴）
⋯

MCON-C PCON-CB

作业作业业

※详情请参阅
第19页。
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应用案例

■瓶子贴标装置
在瓶子上粘贴标签的装置。通过B轴调整相对于粘贴面的角
度，通过T轴旋转贴纸改变其朝向。

■汽车用接口检查装置
使用相机检查汽车用接口外观的装置。

通过手腕单元旋转接口，

从各个角度进行检查。

请从这里观看视频。
http://www.iai-robot.co.jp/case/new/wu/

请从这里观看视频。
http://www.iai-robot.co.jp/case/new/wu/

可用1台MSEL控制器控制 “手腕单元＋
电缸2轴组合”。

控制器连接示例

手腕单元
（2轴）

MSEL

直交机械手
2轴组合

RCP6/RCP5/RCP4
RCP3/RCP2系列

使用XSEL-RA/SA的扩展运动控制功能，
可通过MCON控制器控制 “手腕单元+电缸3轴组合”。

控制器连接示例

手腕单元
（2轴）

XSEL-RA/SA

直交机械手
3轴组合

MCON-C
（MECHATROLINK-Ⅲ规格）

MECHATROLINK-Ⅲ
专用电缆
（用户自备）

详情请参阅第17页。

详情请参阅第19页。

WU　手腕单元
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种类 小型 中型

型号 WU-S WU-M

外观

构成轴 B轴（手腕摆动） T轴（手腕旋转） B轴（手腕摆动） T轴（手腕旋转）

动作范围 ±100度 ±360度 ±105度 ±360度
最大扭矩※1 0.65Nm 0.65Nm 1.65Nm 1.65Nm
最大允许
转动惯量※2 0.0085kgm2 0.0075kgm2 0.015kgm2 0.0165kgm2

最大负载重量 1kg 2kg

最高速度※3
单独动作 750度/s 1200度/s 900度/s 1200度/s

B轴·T轴同时动作 600度/s 600度/s 600度/s 600度/s

最大加减速
度

不承受负载
扭矩时※4 0.7G　（6865度/s2） 0.7G　（6865度/s2） 0.7G　（6865度/s2） 0.7G　（6865度/s2）

承受负载
扭矩时※4 0.3G　（2942度/s2） 0.3G　（2942度/s2） 0.3G　（2942度/s2） 0.3G　（2942度/s2）

马达种类 28□脉冲马达 28□脉冲马达 35□脉冲马达 35□脉冲马达
本体重 1.6kg 2.8kg
刊载页 13页 15页

WU　系列一览

※1　低速动作时的最大扭矩。输出扭矩随速度而变化。
※2　能驱动旋转的最大转动惯量。加速度为0.3G时的值。
※3　无负载时的最大设定速度。
※4　 B轴和T轴的旋转轴平行于地面时、或负载物的重心偏离旋转轴时，会承受负载物的重量所产生的负载扭矩。承受负载扭矩时，允许转动惯量会降低。详情请参阅“选型流程（第7页～）”。

型号项目

WU
系列

PM1
适用
控制器

类型

WA
编码器
种类

电缆长度 选项

S 小型

M 中型

WA
免电池

绝对型

PM1 MSEL

N 无

P 1m

S 3m

M 5m

X  指定长度

R  柔性电缆

A1 变更电缆出线方向（右侧）

A2 变更电缆出线方向（下侧）

A3 变更电缆出线方向（左侧）

AC1.5 驱动轴本体电缆长度变更

VC 带空气接头

CVR 电缆（空气接头）对侧安装

WCS 带接线轴环

WU　手腕单元
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咨询
 800-988-1597



带接线轴环

使用电动夹爪等时，借助接线轴环可以轻松处理接线。

接线轴环作为基座，用作安装用户端接线零配件。

尺寸请参阅各产品页的尺寸图。（WU-S：第14页、WU-M：第16页）

说　明

型　号 WCS

工具用接线

螺栓

接线配件
（用户自备）

接线轴环

工具
（电动夹爪等）

接线固定配件

带空气接头

将连接真空吸盘等空气设备的空气接头（φ6）设置在本体侧面的选项。安装配置在与驱动轴本体电缆出线相同的一侧。尺寸请参阅
各产品页的尺寸图。（WU-S：第14页、WU-M：第16页）

说　明

型　号 VC

选项

变更电缆出线方向

想要变更驱动轴本体电缆的出线方向时进行指定。说　明

型　号 A1 / A2 / A3

驱动轴本体电缆长度变更

将从驱动轴本体伸出的驱动轴本体电缆的长度延长至1.5m的选项。（标准为0.2m）
选择该选项时，驱动轴和控制器之间的电缆最长为18m（X18、R18）。

说　明

型　号 AC1.5

电缆（空气接头）对侧安装

将驱动轴本体电缆出线、空气接头、接线轴环(选项)的安装设置于相反侧的选项。尺寸请参阅各产品页的尺寸图。（WU-S：第14页、
WU-M：第16页）

说　明

型　号 CVR

上侧出线（标准）
■无指定选项（空白）

右侧出线
■指定选项：A1

下侧出线
■指定选项：A2

左侧出线
■指定选项：A3

WU　手腕单元

5 选项



技术资料

关于安装方法
■本体的安装方法
本体安装面应为机械加工面或具有同等精度的平面。

本驱动轴在上面（安装面A）和侧面（安装面B）两面设有本体安装用螺纹孔及定位孔。
位置及尺寸的详情请参阅各产品页。

■工具的安装方法
本体末端部（机械接口）设有托架安装用螺纹孔、空气配管安装用螺纹孔及定位孔。

位置及尺寸的详情请参阅各产品的尺寸图（WU-S：第12页、WU-M：第14页）。
拧入螺栓及空气配管的螺纹时，请勿向输出轴施加过大的力。在机械接口上

设有钩形扳手用孔，请使用该孔将输出轴固定于旋转方向进行作业。

①使用托架安装用螺纹时

　（螺纹深度限制　WU-S：M4深度6 / WU-M：M4通孔（拧入深度6）

①使用安装面A时
　（螺纹深度限制　 WU-S：M4通孔（拧入深度6） / 

 WU-M：M5通孔（拧入深度10）

螺栓

定位销

定位用凸缘

定位孔
（长孔2处）

本体安装托架

安装用螺纹孔
（4处）

安装面A

②使用安装面B时
　（螺纹深度限制　WU-S：M4深度8 / WU-M：M5深度10）

定位孔
（长孔1处、铰孔1处）

定位销

本体安装件

螺栓

安装用螺纹孔
（4处）

安装面B

空气配管
安装用螺纹孔

钩形扳手用孔
（φ3.7）

※ 请密封螺纹部

真空吸盘等空气设备
（用户自备）

■本体的安装姿势
以下6种姿势均可使用。

①机械接口在下方 ②机械接口在上方

③驱动轴本体电缆在下方 ④驱动轴本体电缆在上方

⑤安装面B在上方 ⑥安装面B在下方

机械接口 驱动轴本体电缆

②使用空气配管安装用螺纹时

　 请使用密封带等密封空气配管的连接螺纹部。
　（螺纹深度限制　 WU-S：M6通孔（拧入深度4.5） / 

 WU-M：M6通孔（拧入深度4.5） 

定位用凸缘

钩形扳手用孔
（φ3.7）

定位销

螺栓

安装用螺纹孔
（4处）

工具安装
托架

定位孔

（ ）WU-S：2处
WU-M：1处

WU　手腕单元
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咨询
 800-988-1597
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技术资料

选型流程
请按照步骤1～4进行确认。选型示例请参见下页以后的内容。

第12页记载了“典型形状的转动惯量计算方法”。

步骤1

确认负载物重量

步骤3

确认动态允许推力负荷
请确认推力负荷（垂直于安装面的负载）在动态允许推力负荷以下。

步骤4

确认动态允许负载力矩
请确认负载力矩在动态允许力矩以下。

工具

工件

【T轴】

步骤2

确认转动惯量
当B轴、T轴承受负载扭矩时，手腕单元的允许转动惯量会相应降低。
请先计算负载扭矩，再求出补偿后的允许转动惯量。

确认B轴、T轴有无“负载扭矩”

“有”时

B轴、T轴承受的
转动惯量

小型·中型的
各个补偿允许转动惯量※≤

※随速度和加减速度而变化。

“无”时

B轴、T轴承受的
转动惯量 ≤ 小型·中型的

各个允许转动惯量※

※随速度和加减速度而变化。

动态负载力矩：M 动态允许负载力矩≤

动态推力负荷：F 动态允许推力负荷≤

负载物重量 最大负载重量≤

【B轴】

WU　手腕单元
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■汽车用接口检查装置

检查用相机

吸附垫

手腕单元

接口（工件）

技术资料

选型示例“汽车用接口的检查装置”
下面记载了基于应用案例“汽车接口检查装置”（第3页）的选型示例。

请从这里观看视频。
http://www.iai-robot.co.jp/case/new/wu/

【概要】

使用相机检查汽车用接口外观的装置。通过手腕单元旋

转接口，从各个角度进行检查。

汽车用接口检查装置【事例】

最大负载重量

WU-S：小型 1kg

WU-M：中型 2kg

＜负载物重量＝工具的重量+工件的重量＞

步骤1 确认负载物重量

步骤2 确认转动惯量

■承受负载扭矩的条件

负载扭矩的有无

安装姿势

① ② ③ ④ ⑤

B轴 有 有 无 有 有

T轴 无 有 无 无 有

本次的事例“汽车用接口检查装置”符合该项，因此按如下方式对B轴
和T轴进行计算、确认。

确认B轴、T轴有无“负载扭矩”

　计算负载扭矩，求出补偿允许转动惯量。
　然后计算转动惯量，确认其在允许值以下。

“有”时

　计算转动惯量，确认其在允许转动惯量以下。“无”时

负载物 ＝ ＝ 0.033［kg］＋

配管·吸附垫

0.02［kg］

接口

0.013［kg］

WU-S（小型）、WU-M（中型）均可使用

负载扭矩“有”【B轴】1

负载扭矩“无”【T轴】2

重力
重力 重力 重力

偏移

偏移

重力

咨询
 800-988-1597 WU　手腕单元
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计算结果

计算结果

工具的重心 工件的重心

TlT（负载扭矩） TlW（负载扭矩）

rCT：25mm

r0：39mm rCW：60mm

TIT：工具重量产生的负载扭矩［N m］
TIW：工件重量产生的负载扭矩［N m］
mT：工具的重量［kg］
mW：工件的重量［kg］
g：重力加速度［m/s2］

r0：安装面距离［mm］
rCT：工具重心的位置［mm］
rCW：工件重心的位置［mm］

■１．确认B轴

（1） 计算负载扭矩Tl

（2） 计算允许转动惯量补偿系数Cj

（3） 计算补偿允许转动惯量Jtl

【手腕单元的动作条件】

Tl＝TlT＋TlW

　＝mT·g（r0＋rCT）×10-3＋mW·g（r0＋rCW）×10-3

　＝0.02×9.8×（39＋25）×10-3＋0.013×9.8×（39＋60）×10-3

　＝0.025［Nm］

Cj=
Tmax-Tl

Tmax

B轴旋转 速度：600［度/s］
 加速度：0.3［G］

Tmax：输出扭矩（右表）　［Nm］
TI：负载扭矩（1）的计算结果

Jtl=JmaxCj （kgm2）

Jmax：允许转动惯量（右表）［kgm2］
Cj：允许转动惯量补偿系数　（2）的计算结果

负载扭矩“有”

B轴承受的
转动惯量

小型·中型的
各个补偿允许转动惯量※＜

※随速度和加减速度而变化。

计算结果

首先用小型（s）的数值进行计算

Cj=
Tmax-Tl

Tmax

　＝
0.58-0.025

0.58

　＝0.96

Jtl＝0.008×0.96

　＝0.0077

■不同速度下的输出扭矩［Nm］

WU-S：小型

速度
B轴 T轴

度/s
0 0.65 0.65

150 0.65 0.65
300 0.62 0.62
450 0.6 0.6
600 0.58 0.58
750 0.52 0.52
900 0.45 0.45

1050 0.45 0.45
1200 0.45 0.45

WU-M：中型

速度
B轴 T轴

度/s
0 1.65 1.65

150 1.65 1.65
300 1.65 1.65
450 1.65 1.65
600 1.58 1.58
750 1.36 1.36
900 1.14 1.14

1050 0.96 0.96
1200 0.79 0.79

■不同速度、加速度下的允许转动惯量［kgm2］

WU-S：小型

速度
B轴 T轴

加减速

度/s 0.3G 0.3G
0 0.008 0.0035

150 0.008 0.0035
300 0.008 0.0035
450 0.008 0.0035
600 0.008 0.0035
750 0.0035
900 0.0035

1050 0.0035
1200 0.0025

WU-M：中型

速度
B轴 T轴

加减速

度/s 0.3G 0.3G
0 0.0150 0.0126

150 0.0150 0.0126
300 0.0118 0.0072
450 0.0055 0.0054
600 0.0055 0.0054
750 0.0054
900 0.0036

1050 0.0036
1200 0.0036

【B轴】

WU　手腕单元
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（4） 确认负载物转动惯量
请使用典型形状的转动惯量计算公式（第12页）计算所用工具和工件的转动
惯量，确认其在（3）中求出的补偿允许转动惯量以下，即（4）≤（3）。

通过简化思考工具和工件等负载物的形状，可以简
单地进行计算。

要点

H：0.05m

D：0.01m

L＝r0+rCT：0.064m

A：0.03m

C：0.02m

L＝r0+rCW：0.099m

D：0.01m

简化为圆柱进行计算

简化为长方体进行计算

根据①、②的结果

B轴周围的负载物转动惯量
　＝JBT＋JBW

　＝8.62×10-5＋1.28×10-4

　＝2.1×10-4 在（3）中求出的补偿允许转动惯量以下，因此可以使用

12页　　2．使用（5）的公式

mT：圆柱的重量　0.02［kg］
D：圆柱的直径　0.01［m］
H：圆柱的长度　0.05［m］

12页　　2．使用（6）的公式 mW：长方体的重量　0.013［kg］
A：长方体的1条边长　0.03［m］
C：长方体的另1条边长　0.02［m］

①配管·吸附垫的转动惯量：JBT

②接口的转动惯量：JBW

JBT＝
mT（ D2

4
＋

H2

3 ）
4

    

＋mT（r0＋rCT）2

　 ＝
0.02×（ 0.012

4
＋

0.052

3 ）
4

  

＋0.02×（0.039＋0.025）2

　 ＝8.62×10-5

JBW＝
mW（A2＋C2）

12 ＋mW（r0＋rCW）2

　 ＝
0.013×（0.032＋0.022）

12
＋0.13×（0.039＋0.06）2

　 ＝1.28×10-4

■2．确认T轴

12页　　2．使用（1）的公式

JTT＝
mT×D2

8

　 ＝
0.02×0.012

8

　 ＝2.50×10-7

mT：圆柱的重量　0.02［kg］
D：圆柱的直径　0.01［m］

①配管·吸附垫的转动惯量：JTT

负载扭矩“无”

T轴承受的
转动惯量

小型·中型的
各个允许转动惯量※＜

※随速度和加减速度而变化。

不承受负载扭矩时，请使用典型形状的转动惯量计算公式（12页）计算所用工具和工件的转动惯量，确认其在允许转动惯量以下。

【T轴】

咨询
 800-988-1597 WU　手腕单元

10



12页　　1．使用（3）的公式

F=（mT+mW）·（a+g）·9.8［N］

mW：长方体的重量　0.013［kg］
A：长方体的1条边长　0.03［m］
B：长方体的另1条边长　0.05［m］

mT：工具的重量　0.02［kg］
mW：工件的重量　0.013［kg］
g：重力加速度　1.0［G］
a：Z轴的移动加速度　0.3［G］

②接口的转动惯量：JTW

根据允许转动惯量（下表），可使用WU-S（小型）

根据动态允许推力负荷（下表），可使用WU-S（小型）

步骤3 确认动态允许推力负荷

■动态允许推力负荷

允许推力负荷

WU-S：小型 330N

WU-M：中型 450N

JTW＝
mW（A2＋B2）

12

　 ＝
0.013×（0.032+0.052）

12

 　＝3.68×10-6

根据①、②的结果

T轴周围的负载物转动惯量
　＝JTT＋JTW

　＝2.50×10-7+3.68×10-6

　＝3.9×10-6
［kgm2］

T轴旋转 速度：600［度/s］
 加速度：0.3［G］

【手腕单元的动作条件】

■不同速度、加速度下的允许转动惯量［kgm2］

WU-S：小型

速度
B轴 T轴

加减速

度/s 0.3G 0.7G 0.3G 0.7G
0 0.0085 0.0065 0.0075 0.0035

150 0.0085 0.0065 0.0075 0.0035
300 0.0085 0.005 0.0065 0.0035
450 0.0085 0.005 0.0065 0.0025
600 0.0085 0.005 0.0065 0.0025
750 0.005 0.0065 0.0025
900 0.0065 0.0025

1050 0.0065 0.0025
1200 0.0065 0.0025

WU-M：中型

速度
B轴 T轴

加减速

度/s 0.3G 0.7G 0.3G 0.7G
0 0.0150 0.0145 0.0165 0.0126

150 0.0150 0.0145 0.0165 0.0126
300 0.0150 0.0127 0.0165 0.0090
450 0.0099 0.0045 0.0126 0.0063
600 0.0090 0.0036 0.0108 0.0054
750 0.0036 0.0099 0.0054
900 0.0036 0.0099 0.0045

1050 0.0081 0.0045
1200 0.0081 0.0045

F＝（0.02＋0.13）×（0.3＋1.0）×9.8
　＝0.033×1.3×9.8
　＝0.42［N］

A

B

X

Y
Z

0.3［G］

重力1G

动态推力负荷：F 动态允许推力负荷≤

WU　手腕单元

11



M=mT·a·9.8（L0+rCT）×10-3＋mW·a·9.8（L0+rCW）×10-3　［Nm］

〈计算公式〉I＝M×D2／8 〈计算公式〉I＝M×D2／8＋M×L2

〈计算公式〉I＝M×（D2／4＋H2／3）／4
〈计算公式〉I＝M×（D2／4＋H2／3）／4＋M×L2

〈计算公式〉I＝M×（A2＋B2）／12
〈计算公式〉I＝M×（A2＋B2）／12＋M×L2

mT：工具的重量　0.02［kg］
mW：工件的重量　0.013［kg］
a：X轴的移动加速度　0.3［G］
L0：负载力矩基准位置

WU-S（小型）17.5［mm］
WU-M（中型）21.5［mm］

rCT：工具重心的位置　25［mm］
rCW：工件重心的位置　60［mm］

圆柱的转动惯量：I（kg·m2）
圆柱的重量：M（单位kg）
圆柱的直径：D（m）

圆柱的转动惯量：I（kg·m2）
圆柱的重量：M（kg）
圆柱的直径：D（m）
旋转轴至中心的距离：L（m）

圆柱的转动惯量：I（kg·m2）
圆柱的重量：M（kg）
圆柱的直径：D（m）
圆柱的长度：H（m）

圆柱的转动惯量：I（kg·m2）
圆柱的重量：M（kg）
圆柱的直径：D（m）
圆柱的长度：H（m）
旋转轴至中心的距离：L（m）

方柱的转动惯量：I（kg·m2）
方柱的1条边长：A（m）
方柱的另1条边长：B（m）

方柱的转动惯量：I（kg·m2）
方柱的重量：M（kg）
方柱的1条边长：A（m）
方柱的另1条边长：B（m）
旋转轴至中心的距离：L（m）

根据步骤1～4的结果，可使用WU-S（小型）

步骤4 确认动态允许负载力矩

■１．旋转轴穿过物体中心时 ■2．物体中心偏离旋转轴时

（1）  圆柱的转动惯量1
※ 无论圆柱多高（即使为圆板），
均可使用同一公式

（4）  圆柱的转动惯量3
※ 无论圆柱多高（即使为圆板），
均可使用同一公式

（2）  圆柱的转动惯量2
（5）  圆柱的转动惯量4

（3）  方柱的转动惯量1
※ 无论方柱多高（即使为正方板），
均可使用同一公式

（6）  方柱的转动惯量2
※ 无论方柱多高（即使为正方板），
均可使用同一公式

根据动态允许力矩（下表），可使用
WU-S（小型）

■动态允许负载力矩

动态允许负载力矩

WU-S：小型 1.4Nm

WU-M：中型 4.2Nm

M＝0.02×0.3×9.8×（17.5+25）×10-3

　　＋0.013×0.3×9.8×（17.5+60）×10-3

　＝0.025＋0.030
　＝0.055　［Nm］

典型形状的转动惯量计算方法

动态负载力矩：M 动态允许负载力矩≤

D

D

H
H/2

A

B

A/2

D

L

D

H
L

A

B

L

L0 rct

rcw

咨询
 800-988-1597 WU　手腕单元
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WU-S

驱动轴规格

项目
内容

B轴 （手腕摆动） T轴 （手腕旋转）

驱动方式
脉冲马达
＋同步皮带

脉冲马达
＋同步皮带
＋伞齿轮

重复定位精度 ±0.015度 ±0.15度
空转 0.06度 0.4度
动态允许推力负荷※1 330N
动态允许负载力矩※1 1.4Nm
本体重 1.6kg
刹车保持扭矩※2 0.96Nm 0.96Nm
使用环境温度与湿度 0～40℃、 85％RH以下 （无凝露）

※1 以超过上述值的负载使用时，会导致寿命缩短、破损。
※2  标准带刹车。

记号说明　①电缆长度　②选项  ※1G≈9807度/s2

驱动轴性能

型号 轴构成
动作范围
（度）

最高速度 （注1） （度/s）
最大负载重量
（kg）

最大加减速度 （G）

单独动作
B轴·T轴
同时动作

不承受负载
扭矩时 （注2）

承受负载
扭矩时 （注2）

WU-S-WA-PM1-① -②

B轴
（手腕摆动）

±100 750 600

1

0.7G
（6865度/s2）

0.3G
（2942度/s2）

T轴
（手腕旋转）

±360 1200 600
0.7G

（6865度/s2）
0.3G

（2942度/s2）

※安装方法、安装姿势的
详情请参阅第6页。

驱动轴、控制器之间的电缆。
※1 需要B轴、T轴2轴的用量。在型号中选择电缆长度即附带2根。
※2  在选项中，驱动轴本体电缆长度变更选择“AC1.5”时，电缆最长为18m（X18、R18）。

种类 电缆记号

标准型

P （1m）

S （3m）

M （5m）

指定长度

X06 （6m）  ～X10 （10m）

X11 （11m）～X15 （15m）

X16 （16m）～X20 （20m） ※2

柔性电缆

R01 （1m）  ～R03 （3m）

R04 （4m）  ～R05 （5m）

R06 （6m）  ～R10 （10m）

R11 （11m）～R15 （15m）

R16 （16m）～R20 （20m） ※2

①电缆长度

■型号项目 WU S WA PM1
系列 类型 编码器种类 适用控制器 电缆长度 选项

S：小型 WA：  免电池绝对型  PM1： MSEL N ：无
P ： 1m
S ： 3m
M ： 5m

X□□ ：指定长度
R□□ ：柔性电缆

参阅下述选项

24 V
脉冲马达

小型
免电池
绝对型

※不附带控制器

※型号项目的内容请参阅第4页。

②选项

名称 选项记号 参考页

变更电缆出线方向（右侧） A1 →P5、 P14
变更电缆出线方向（下侧） A2 →P5、 P14
变更电缆出线方向（左侧） A3 →P5、 P14
驱动轴本体电缆长度变更 AC1.5 →P5、 P14
电缆（空气接头）对侧安装 CVR →P5、 P14
带空气接头 VC →P5、 P14
带接线轴环 WCS →P5、 P14

各轴的名称和坐标

P

O I N T

 

选型注意
事项

进行选择时，需要计算所用条件的转动惯量，使用兼容该转动惯量的
机型。负载物的转动惯量请按B轴、T轴分别进行计算。详情请参阅
“选型流程（第7页～）”。

（注1）表示无负载时的最大设定速度。 

（注2）B轴和T轴的旋转轴平行于地面时、负载物的重心偏离旋转轴
时，会承受负载物的重量所产生的负载扭矩。承受负载扭矩时，允
许转动惯量会降低。详情请参阅“选型流程（第7页～）”。

B轴 （Bending）

T轴 （Turning）

＋

＋

－

－

WU　手腕单元
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CAD图纸可通过主页下载。

www.iai-robot.com

适用控制器

※使用XSEL-RA/SA控制器的扩展运动控制功能进行控制时，请向本公司的营业人员咨询。（参阅第19页）

名称 外观
最多可连
接轴数

电源电压
控制方法

最大定位点数 参考页
定位器 脉冲串 程序 现场网络 ※可选

MSEL-PC/PG 4
单相AC

100～230V
－ － ● 30000 →P15

■电缆（空气接头）对侧安装
　（型号：CVR）

■变更电缆出线方向

选项

■空气接头（型号：VC）

尺寸图

配線カラー取付寸法

16

2-M2.6通孔，拧入深度6

8
Ø22

2.56.8

21
.5

7
适用管外径:Ø6

左侧

（型号： A3）

右侧

（型号： A1）

上侧

（标准）

下侧

（型号： A2）

外形線を修正 寸法を修正 2箇所 M17-048 2017/05/02 杉山隆

+100°
B轴动作范围

-100°
B轴动作范围

Ø3
4

10

148 ±0.5
39 109

56

71

44
.25

安装面B

安装面A

B轴原点

(200)

Ø
34
h7

52 4.25

52 11
8

18
.5

13
6.5

4-M4 深8

Ø4 H7深4

U
+360°(右转)
- 360°(左转)
T轴动作范围

P.C.D. 25

12.5 ±0.02

M6通孔，螺纹限长4.5
(空气配管安装用)

45
°

2-Ø 4 H7深4
4-M4深6

安装面B

T轴原点位置

25 25
36

P.C.D
. 50

Ø 34 H7深4

45
°
4-M4通孔，螺纹限长6

UU

21
.5

7
适用管外径:Ø6

4
+0
.01
2

0
深
4

R2
5

详细图 U

2.6通孔，拧入深度6

■接线轴环（型号：WCS）

安装面

33
CADCAD
维3维

CAD
2维2维

咨询
 800-988-1597 WU　手腕单元

14WU-S



WU-M

记号说明　①电缆长度　②选项　  ※1G＝9800度/s2

驱动轴性能

型号 轴构成
动作范围
（度）

最高速度 （注1） （度/s）
最大负载重量
（kg）

最大加减速度 （G）

单独动作
B轴· T轴
同时动作

不承受负载
扭矩时 （注2）

承受负载
扭矩时 （注2）

WU-M-WA-PM1-① -②

B轴
（手腕摆动）

±105 900 600

2

0.7G
（6865度/s2）

0.3G
（2942度/s2）

T轴
（手腕旋转）

±360 1200 600
0.7G

（6865度/s2）
0.3G

（2942度/s2）

驱动轴、控制器之间的电缆。
※1 需要B轴、T轴2轴的用量。在型号中选择电缆长度即附带2根。
※2  在选项中，驱动轴本体电缆长度变更选择“AC1.5”时，电缆最长为18m（X18、R18）。

①电缆长度

■型号项目 WU M WA PM1
系列 类型 编码器种类 适用控制器 电缆长度 选项

M：中型 WA：  免电池绝对型  PM1:MSEL N ：无
P ： 1m
S ： 3m
M ： 5m

X□□ ：指定长度
R□□ ：柔性电缆

参阅下述选项

24 V
脉冲马达

中型
免电池
绝对型

※不附带控制器

※型号项目的内容请参阅第4页。

②选项

名称 选项记号 参考页

变更电缆出线方向（右侧） A1 →P5、 P14
变更电缆出线方向（下侧） A2 →P5、 P14
变更电缆出线方向（左侧） A3 →P5、 P14
驱动轴本体电缆长度变更 AC1.5 →P5、 P14
电缆（空气接头）对侧安装 CVR →P5、 P14
带空气接头 VC →P5、 P14
带接线轴环 WCS →P5、 P14

各轴的名称和坐标

P

O I N T

 

选型注意
事项

进行选择时，需要计算所用条件的转动惯量，使用兼容该转动惯量的
机型。负载物的转动惯量请按B轴、T轴分别进行计算。详情请参阅
“选型流程（第7页～）”。

（注1）表示无负载时的最大设定速度。 

（注2）B轴和T轴的旋转轴平行于地面时、负载物的重心偏离旋转轴
时，会承受负载物的重量所产生的负载扭矩。承受负载扭矩时，允
许转动惯量会降低。详情请参阅“选型流程（第7页～）”。

驱动轴规格

※1 以超过上述值的负载使用时，会导致寿命缩短、破损。
※2  标准带刹车。

项目
内容

B轴 （手腕摆动） T轴 （手腕旋转）

驱动方式
脉冲马达
＋同步皮带

脉冲马达
＋同步皮带
＋伞齿轮

重复定位精度 ±0.015度 ±0.15度
空转 0.06度 0.4度
动态允许推力负荷※1 450N
动态允许负载力矩※1 4.2Nm
本体重 2.8kg
刹车保持扭矩※2 2.8Nm 2.8Nm
使用环境温度与湿度 0～40℃、 85％RH以下 （无凝露）

种类 电缆记号

标准型

P （1m）

S （3m）

M （5m）

指定长度

X06 （6m）  ～X10 （10m）

X11 （11m）～X15 （15m）

X16 （16m）～X20 （20m） ※2

柔性电缆

R01 （1m）  ～R03 （3m）

R04 （4m）  ～R05 （5m）

R06 （6m）  ～R10 （10m）

R11 （11m）～R15 （15m）

R16 （16m）～R20 （20m） ※2

B轴 （Bending）

T轴 （Turning）

＋

＋

－

－

※安装方法、安装姿势的
详情请参阅第6页。

WU　手腕单元

15 WU-M



CAD图纸可通过主页下载。

www.iai-robot.com
33
CADCAD
维3维

CAD

适用控制器

※使用XSEL-RA/SA控制器的扩展运动控制功能进行控制时，请向本公司的营业人员咨询。（参阅第19页）

名称 外观
最多可连
接轴数

电源电压
控制方法

最大定位点数 参考页
定位器 脉冲串 程序 现场网络 ※可选

MSEL-PC/PG 4
单相AC

100～230V
－ － ● 30000 →P15

■电缆（空气接头）对侧安装
　型号：CVR

■变更电缆出线方向

选项

尺寸图

Ø 22
Ø 11

5.5 1.5

2-M2.6通孔，拧入深度6

16

7

29
.5

适用管外径:Ø6

■接线轴环（型号：WCS）■空气接头（型号：VC）
左侧

（型号： A3）

右侧

（型号： A1）

上侧

（标准）

下侧

（型号： A2）

付寸法 エア継手取付寸法

外形線を修正 寸法を修正 2箇所 M17 048 杉山隆

53

+105°
B轴动作范围

-105°
B轴动作范围

Ø
34

11

195 ±0.5

65.5

81

43

142

安装面B

安装面A

B轴原点

(200)

Ø
34
h7

Ø
16
H7

4

11
860

60 6.5
4-M5 深10

Ø 5 H7深5 18
.5

13
6.5

U
+360°(右转)
-360°(左转)
T轴动作范围

P.C.D
. 25

M6通孔，有效深度4.5
(空气配管安装用）

45
°

12.5 ±0.02

4-M4通孔，螺纹限长6

Ø 4 H7深4

安装面B

T轴原点位置

45
°

P.C.D
. 60

41
304-M5通孔

螺纹限长10

Ø
34
H7
深
4

30

U U

7

29
.5

适用管外径:Ø6
6

5
+0
.01
2

0
深
5

R2.
5

详细图 U

Ø 22

2.6通孔，拧入深度6

118
18.5

安装面

2维2维

咨询
 800-988-1597 WU　手腕单元
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MSEL　控制器

控
制
器
︵
摘
要
︶

RCP6／ RCP5／ RCP4／ RCP3／ RCP2
手腕单元WU用
程序控制器

※1：为了符合安全等级，用户需要在控制器外部设置合适的安全回路。

型号 PC PG
名称 标准型 安全等级对应型

最多控制轴数 4
位置点数 30,000点
电源 单相AC100～230V

安全等级 B 3※1

免电池绝对型

增量型

1轴 －

2轴 －

3轴 －

4轴 －

简易绝对型

1轴 －

2轴 －

3轴 －

4轴 －

可驱动RCP6/RCP5/RCP4/RCP3/RCP2系列驱动轴的程序控制器。1台即可对应各种控制。

机型一览

型号

MSEL 4
类型系列 连接轴数 电源电压标准

I/O种类
扩展

I/O种类
简易
绝对型

本体安装
规格

I/O电缆
长度

（第1轴内） （第2～4轴内容）

1 1轴规格

2 2轴规格

3 3轴规格

4 4轴规格

马达种类 马达种类选项 选项编码器
种类

编码器
种类

B 刹车

B 刹车

WAI 免电池绝对规格
增量规格

SA 简易绝对规格

※ 免电池绝对型/增量型与简易绝对规格不能混合存
在。使用简易绝对规格时，则所有轴都为简易绝

对型。

0 无电缆

2 2m（标准）

3 3m

5 5m

4 AC100～230

ABB 带绝对电池盒

ABBN 无绝对电池盒

无记入 无电池绝对型或增量型

※ 选择简易绝对规格“SA”时，
请务必选择ABB/ABBN。

无记入 螺丝固定规格

DN DIN导轨安装规格

WAI 免电池绝对规格
增量规格

SA 简易绝对规格

※ 免电池绝对型/增量型与简易绝对规格不能混合存
在。使用简易绝对规格时，则所有轴都为简易绝

对型。

PC 标准型

PG 安全等级对应型
NP NPN规格

PN PNP规格

E 未使用

NP 扩展PIO基板
（NPN规格）

PN 扩展PIO基板
（PNP规格）

DV DeviceNet基板

DV2 DeviceNet基板
（附带二分叉接口）

CC CC-Link板

CC2 CC-Link板
（附带二分叉接口）

PR PROFIBUS-DP基板

EP EtherNet/IP基板

EC EtherCAT连接规格

PRT PROFINET IO连接规格

SE1 RS232C连接板

SE2 RS485连接板

IA IA网络连接板

※选择 DV2、CC2时，附带分支接线用的二分叉接口。
※使用EIOU时需要IA网络连接板。

注意

基本上，马达种类的记号与连接的驱动轴的马达种类相同，

但部分机型的控制器和驱动轴的马达种类不一致。

相应机型如下记载，选定时请注意。

〈28SP对象驱动轴〉
●控制器马达种类“28SP”
　⋯RCP2-RA3C

20P 20□

20SP 20□

28P 28□

28SP 28□

35P 35□

42P 42□

42SP 42□

56P 56□

WUS WU-S用

WUM WU-M用

（例）20P：对应20□脉冲马达
※WUS、WUM占用2根轴。
　而且无需记载编码器种类、选项。

20P 20□

20SP 20□

28P 28□

28SP 28□

35P 35□

42P 42□

42SP 42□

56P 56□

WUS WU-S用

WUM WU-M用

（例）20P：对应20□脉冲马达
※WUS、WUM占用2根轴。
　而且无需记载编码器种类、选项。

详情请参阅综合产品目录2017第6卷·6-193页
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MSEL　控制器

控
制
器
︵
摘
要
︶

AC100～230V

保护接地

电磁接触器

PLC

〈可连接驱动轴〉 

紧急停止开关

使能开关

附属品

扩展PIO/各种现场网络

扩展PIO规格时附属品

附属品

选项

虚拟插头
〈型号：DP-4S〉

（MSEL-PG附属品/
IA-101-X-USBS-CHI附属品）

附属品

PIO扁平电缆
〈型号：CB-PAC-PIO020〉
标准2m

PIO扁平电缆
〈型号：CB-PAC-PIO020〉
标准2m

※ 根据需要连接紧急停止开关、使能开关、电磁接
触器等。出厂设定（短路处理）时也可工作。

接口转换电缆
（参阅6-201页）
〈型号：CB-SEL-SJS002〉
（TB-01-SJ/
IA-101-X-MW-JS-CHI附属品）

PC软件
〈型号：IA-101-X-MW-JS-CHI〉
（带RS232C电缆
＋接口转换电缆）

〈型号：IA-101-X-USBS-CHI〉
（带USB电缆+虚拟插头）

示教器
〈型号：TB-02-□〉
※适用版本
　 PC/PG：Ver.1.10
以上版本

※适用版本
　 PC/PG：Ver.12.00.01.00
以上版本

驱动轴附属品

驱动轴　RCP2系列

马达编码器一体型电缆
〈型号：CB-PSEP-MPA□□□〉

标准1m/3m/5m

驱动轴附属品

驱动轴　RCP3系列

马达编码器一体型电缆
〈型号：CB-APSEP-MPA□□□〉

标准1m/3m/5m

驱动轴　RCP5系列
驱动轴附属品

马达编码器一体型电缆
〈型号：CB-CAN-MPA□□□〉
〈型号：CB-CAN-MPA□□□-RB〉
标准1m/3m/5m

驱动轴附属品

驱动轴　RCP2小型旋转型

马达编码器一体型电缆
〈型号：CB-RPSEP-MPA□□□〉

标准1m/3m/5m

AC100～230V

保护接地

电磁接触器

驱动轴〉

附属品

PIO扁平电缆
〈型号：CB-PAC-PIO020〉
标准2m

附属品

系统构成

附属品

连接电缆
〈型号：CB-MSEL-AB005〉

（MSEL-ABB附属品）

绝对电池盒
〈型号：MSEL-ABB〉

（仅MSEL-PC/PG）

备用电池
〈型号：AB-7〉

选项

选项

驱动轴附属品

马达编码器一体型电缆
〈型号：CB-CA-MPA□□□〉
〈型号：CB-CA-MPA□□□-RB〉
标准1m/3m/5m

驱动轴　RCP4系列
※SA3/RA3以外

驱动器
RCP6系列
WU系列

驱动轴附属品

马达编码器一体型电缆
〈型号：CB-CAN-MPA□□□〉
〈型号：CB-CAN-MPA□□□-RB〉
标准1m/3m/5m

※ 控制器型号选择简易
绝对型时，附带绝对
电池盒。（尺寸参阅
6-200页）

远程I/O单元
〈型号：EIOU-1-□-□〉
远
〈

选项

注意

使用手腕单元时，请确保连接的“驱动轴本体电缆”、“电缆”、“控制器”上记载的记号组合匹配。

右图是将手腕单元与MSEL控制器的第2轴、第3轴连接时的示例。

手腕
单元

B MPG2B

T MPG3T

MPG1
MPG2
MPG3
MPG4

驱动轴
本体电缆

MSEL控制器
电缆
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XSEL-RA/SA 扩展运动控制功能 （标配）

1．可实现直交机械手＋手腕单元插补指令

　　 （注） 无法进行直接连接至XSEL的驱动轴与网络控制器的驱动轴之间的插补动作。

2．需准备品如下

　　　①XSEL-RA/SA控制器（标配扩展运动控制功能）

　　　②MECHATROLINK-Ⅲ专用电缆（用户自备）

　　　③需要的MCON-C、P/A/D/SCON-CB（MECHATROLINK-Ⅲ规格）

最多可连接32轴

可执行基于SEL语言的插补指令

XSEL-RA／SA (主应用部V1.10以上版本)

MECHATROLINK-Ⅲ专用电缆(用户自备)

MCON-C
最多可连接8轴

(MECHATROLINK-Ⅲ
规格)

PCON-CB×2台
(MECHATROLINK-Ⅲ

规格)

可连接的控制器
MCON

PCON-CB
SCON-CB
ACON-CB
DCON-CB

(MECHATROLINK-Ⅲ
规格)

手腕单元
(2轴)

单轴·直交
机械手(最多6轴)

手腕单元
(2轴)

手腕单元·
单轴·直交机械手
(总共可连接32轴)

…

※使用XSEL-RA/SA控制器的扩展运动控制功能进行手腕单元的控制时， 请向本公司的营业人员咨询。

■程序示例 （XSEL的PC软件对应版本V13.02.04.00）

（例）对1、3、4轴执行插补指令时
XAXS 11010 ⋯⋯指定1、3、4号轴
XSON  ⋯⋯使1、3、4轴伺服ON
XMVL 20 ⋯⋯ 使1、3、4轴移动至位置No.20


