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(57)【要約】
【課題】　煩雑な作業を要することなく必要なエア配管
を確保することができる直交ロボットを提供すること。
【解決手段】　ベースと、上記ベース上に相互に関係し
て設けられた複数の単軸アクチュエータと、　上記複数
の単軸アクチュエータの内起点となる単軸アクチュエー
タから終端となる単軸アクチュエータに沿って配設され
た配線・配管群と、上記起点となる単軸アクチュエータ
の近傍に設けられ外部からの配線、配管群が接続される
配線・配管接続部と、を具備したもの。
【選択図】　図１
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【特許請求の範囲】
【請求項１】
ベースと、
　上記ベース上に相互に関係して設けられた複数の単軸アクチュエータと、
　上記複数の単軸アクチュエータの内起点となる単軸アクチュエータから終端となる単軸
アクチュエータに沿って少なくとも必要数だけ予め配設された配線・配管群と、
　を具備したことを特徴とする直交ロボット。
【請求項２】
請求項１記載の直交ロボットにおいて、
　上記ベースに設置された脚部と、
上記脚部に設置されたＸ軸アクチュエータと、
上記Ｘ軸アクチュエータに設置されたＹ軸アクチュエータと、
上記Ｙ軸アクチュエータに取り付けられ各種作業具を備えたＺ軸アクチュエータと、
上記脚部を起点として上記Ｘ軸アクチュエータ及びＹ軸アクチュエータに沿って少なくと
も必要数だけ予め配設されて上記Ｚ軸アクチュエータに至る配線・配管群と、
を具備したことを特徴とする直交ロボット。
【請求項３】
請求項１又は請求項２記載の直交ロボットにおいて、
　上記起点となる単軸アクチュエータの近傍には外部からの配線、配管が接続される配線
・配管接続部が設けられていることを特徴とする直交ロボット。
【請求項４】
請求項３記載の直交ロボットにおいて、
　上記脚部が設けられたものにおいて上記配線・配管接続部はその脚部に設けられている
ことを特徴とする直交ロボット。
【請求項５】
請求項１～請求項４の何れかに記載の直交ロボットにおいて、
　上記配線・配管群は一体成形され可撓性を備えた被覆部材を備えていて、この被覆部材
には配線用通路と配管用通路が形成されていて、上記配線用通路の内全て又は一部の配線
用通路内には動力用配線や信号用配線が予め配設されていて、上記配管用通路の内全て又
は一部の配管用通路内には各種用途の配管が予め配設されていることを特徴とする直交ロ
ボット。
【請求項６】
請求項１～請求項５の何れかに記載の直交ロボットにおいて、
　上記配管用通路内にはエアチューブが予め配設されていることを特徴とする直交ロボッ
ト。
【請求項７】
請求項１～請求項５の何れかに記載の直交ロボットにおいて、
　上記配線用通路内には電線が予め配設されていることを特徴とする直交ロボット。
【請求項８】
請求項１～請求項７の何れかに記載の直交ロボットにおいて、
上記配線・配管群のうちの一部は作業具を駆動するための配線または配管であることを特
徴とする直交ロボット。
 
【発明の詳細な説明】
【技術分野】
【０００１】
　本発明は、直交ロボットに係り、例えば、Ｘ軸アクチュエータと、このＸ軸アクチュエ
ータに設置されたＹ軸アクチュエータと、このＹ軸アクチュエータに設置されたＺ軸アク
チュエータとから構成されたものにおいて、Ｚ軸アクチュエータに取り付けられる各種作
業具に、駆動用エアを供給するためのエア供給路、電力の供給や信号の授受を行うための
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電線、その他各種用途用の配管等を予め備えておくことにより、ユーザ側でエア配管、電
線、配管等を別途外付けで配設するといった面倒な作業をなくすことができるように工夫
したものに関する。
【背景技術】
【０００２】
　この種の直交ロボットを開示するものとして、例えば、特許文献１がある。この特許文
献１に開示されている直交ロボットは概略次のような構成をなしている。
　まず、第１の直進移動ユニットが設置されていて、この第１の直進移動ユニットには移
動部材が移動可能に設置されている。この移動部材には第２の直進移動ユニットが設置さ
れていて、この第２の直進移動ユニットには別の移動部材が移動可能に設置されている。
この移動部材にはツール部が設置されていて、このツール部にはさらに別の移動部材が移
動可能に設置されており、この移動部材の先端に、例えば、各種作業具が搭載される構成
になっている。
【０００３】
　又、配線ボックスが備えられていて、この配線ボックスからは可動ケーブルが引き出さ
れており、この可動ケーブルは上記第１の直進移動ユニットに対して平行に配設されてい
る。又、その可動ケーブルの先端は上記第２の直進移動ユニット内に導入され、導入され
た可動ケーブルは、第２の直進移動ユニットに対して平行に配設されている。又、その可
動ケーブルの先端は上記ツール部内に導入され、導入された可動ケーブルはツール部に対
して平行に配設されていて、その一部は先端にまで至っている。
【０００４】
　一方、上記各種作業具の中には、例えば、駆動用の圧縮空気を必要とするものがある。
その場合には、ユーザ側において、別途、エア配管を用意して、そのエア配管を上記第１
の直進移動ユニット、第２の直進移動ユニット、ツール部に沿って配設するようにしてい
た。
　又、上記各種作業具の中には、さらに別の動力用又は信号用配線を必要とするものもあ
り、その場合には、別途、電線を用意して、その電線を上記第１の直進移動ユニット、第
２の直進移動ユニット、ツール部に沿って配設するようにしていた。
　さらに、エア配管、電線以外にも、水、冷却油等を上記各種作業具に供給するための配
管を必要とする場合もあり、このような場合には、別途、配管を用意して、その配管を上
記第１の直進移動ユニット、第２の直進移動ユニット、ツール部に沿って配設するように
していた。
【先行技術文献】
【特許文献】
【０００５】
【特許文献１】特許第３５０８１８１号公報
【発明の概要】
【発明が解決しようとする課題】
【０００６】
　上記従来の構成によると次のような問題があった。
　すなわち、各種作業具に駆動用の圧縮空気を供給するためには、エア配管を別途用意し
て、そのエア配管を上記第１の直進移動ユニット、第２の直進移動ユニット、ツール部に
沿って配設しなければならず、面倒な作業を余儀なくされてしまうという問題があった。
　又、この問題は、エア配管以外にもいえるものであり、各種作業具に電力を供給するた
めに、或いは各種作業具との間で信号の授受を行うために、新たな動力用又は信号用の電
線を別途用意して、上記第１の直進移動ユニット、第２の直進移動ユニット、ツール部に
沿って配設しなければならないこともあり、面倒な作業を余儀なくされてしまうという問
題があった。
　さらに、エア配管、電線以外にも、別の用途（水や冷却油の供給等）の新たな配管を用
意して、上記第１の直進移動ユニット、第２の直進移動ユニット、ツール部に沿って配設
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しなければならないこともあり、面倒な作業を余儀なくされてしまうという問題があった
。
【０００７】
本発明はこのような点に基づいてなされたものでその目的とするところは、煩雑な作業を
要することなく、例えば、必要なエア配管、電線、その他別用途用の配管を予め確保する
ことができる直交ロボットを提供することにある。
【課題を解決するための手段】
【０００８】
　上記目的を達成するべく本願発明の請求項１による直交ロボットは、ベースと、上記ベ
ース上に相互に関係して設けられた複数の単軸アクチュエータと、　上記複数の単軸アク
チュエータの内起点となる単軸アクチュエータから終端となる単軸アクチュエータに沿っ
て少なくとも必要数だけ予め配設された配線・配管群と、を具備したことを特徴とするも
のである。
又、請求項２による直交ロボットは、請求項１記載の直交ロボットにおいて、　上記ベー
スに設置された脚部と、上記脚部に設置されたＸ軸アクチュエータと、上記Ｘ軸アクチュ
エータに設置されたＹ軸アクチュエータと、上記Ｙ軸アクチュエータに取り付けられ各種
作業具を備えたＺ軸アクチュエータと、上記脚部を起点として上記Ｘ軸アクチュエータ及
びＹ軸アクチュエータに沿って少なくとも必要数だけ予め配設されて上記Ｚ軸アクチュエ
ータに至る配線・配管群と、を具備したことを特徴とするものである。
又、請求項３による直交ロボットは、請求項１又は請求項２記載の直交ロボットにおいて
、上記起点となる単軸アクチュエータの近傍には外部からの配線、配管が接続される配線
・配管接続部が設けられていることを特徴とするものである。
又、請求項４による直交ロボットは、請求項３記載の直交ロボットにおいて、　上記脚部
が設けられたものにおいて上記配線・配管接続部はその脚部に設けられていることを特徴
とするものである。
又、請求項５による直交ロボットは、請求項１～請求項４の何れかに記載の直交ロボット
において、上記配線・配管群は一体成形され可撓性を備えた被覆部材を備えていて、この
被覆部材には配線用通路と配管用通路が形成されていて、上記配線用通路の内全て又は一
部の配線用通路内には動力用配線や信号用配線が予め配設されていて、上記配管用通路の
内全て又は一部の配管用通路内には各種用途の配管が予め配設されていることを特徴とす
るものである。
又、請求項６による直交ロボットは、請求項１～請求項５の何れかに記載の直交ロボット
において、上記配管用通路内にはエアチューブが予め配設されていることを特徴とするも
のである。
又、請求項７による直交ロボットは、請求項１～請求項５の何れかに記載の直交ロボット
において、上記配線用通路内には電線が予め配設されていることを特徴とするものである
。
又、請求項８による直交ロボットは、請求項１～請求項７の何れかに記載の直交ロボット
において、上記配線・配管群のうちの一部は作業具を駆動するための配線または配管であ
ることを特徴とするものである。
【発明の効果】
【０００９】
　以上述べたように本願発明の請求項１による直交ロボットによると、ベースと、上記ベ
ース上に相互に関係して設けられた複数の単軸アクチュエータと、　上記複数の単軸アク
チュエータの内起点となる単軸アクチュエータから終端となる単軸アクチュエータに沿っ
て少なくとも必要数だけ予め配設された配線・配管群と、を具備した構成をなしているの
で、ユーザ側で新たにエア配管、配線、その他別用途の配管を別途用意して新たに配設す
る必要はなく、ユーザ側の負担を大幅に軽減させることができる。
　又、請求項２による直交ロボットによると、請求項１記載の直交ロボットにおいて、　
上記ベースに設置された脚部と、上記脚部に設置されたＸ軸アクチュエータと、上記Ｘ軸
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アクチュエータに設置されたＹ軸アクチュエータと、上記Ｙ軸アクチュエータに取り付け
られ各種作業具を備えたＺ軸アクチュエータと、上記脚部を起点として上記Ｘ軸アクチュ
エータ及びＹ軸アクチュエータに沿って少なくとも必要数だけ予め配設されて上記Ｚ軸ア
クチュエータに至る配線・配管群と、を具備した構成をなしているので、この場合にも、
ユーザ側で新たにエア配管、配線、その他別用途の配管を別途用意して新たに配設する必
要はなく、ユーザ側の負担を大幅に軽減させることができる。
又、請求項３による直交ロボットによると、請求項１又は請求項２記載の直交ロボットに
おいて、上記起点となる単軸アクチュエータの近傍には外部からの配線、配管が接続され
る配線・配管接続部が設けられている構成になっているので、外部からの接続に関しても
、この配線・配管接続部を利用して容易に行うことができる。
又、請求項４による直交ロボットによると、請求項３記載の直交ロボットにおいて、上記
脚部が設けられたものにおいて上記配線・配管接続部はその脚部に設けられている構成に
なっているので、この場合にも、外部からの接続に関しても、この配線・配管接続部を利
用して容易に行うことができる。
又、請求項５による直交ロボットによると、請求項１～請求項４の何れかに記載の直交ロ
ボットにおいて、上記配線・配管群は一体成形され可撓性を備えた被覆部材を備えていて
、この被覆部材には配線用通路と配管用通路が形成されていて、上記配線用通路の内全て
又は一部の配線用通路内には動力用配線や信号用配線が予め配設されていて、上記配管用
通路の内全て又は一部の配管用通路内には各種用途の配管が予め配設されているので、予
め行う配線・配管群の配設作業も容易であり、又、十分にフレキシブルな動作を得ること
ができ、さらに、その機械的強度の向上も図ることができる。
又、請求項６による直交ロボットによると、請求項１～請求項５の何れかに記載の直交ロ
ボットにおいて、上記配管用通路内にはエアチューブが予め配設されているので、駆動用
の圧縮空気の供給を行いたい場合に好都合である。
又、請求項７による直交ロボットは、請求項１～請求項５の何れかに記載の直交ロボット
において、上記配線用通路内には電線が予め配設されているので、動力用の電力の供給や
信号の授受を行いたい場合に好適である。
又、請求項８による直交ロボットは、請求項１～請求項７の何れかに記載の直交ロボット
において、上記配線・配管群のうちの一部は作業具を駆動するための配線または配管であ
るので、作業具を駆動するための新たな配線や配管を別途配設摺る必要はなく、ユーザ側
の負担を大幅に軽減させることができる。
【図面の簡単な説明】
【００１０】
【図１】本発明の第１の実施の形態を示す図で、直交ロボットの全体の構成を示す斜視図
である。
【図２】本発明の第１の実施の形態を示す図で、直交ロボットの全体の構成を示す正面図
である。
【図３】本発明の第１の実施の形態を示す図で、配線・配管群の横断面図である。
【図４】本発明の第１の実施の形態を示す図で、配線の一部を破線で書き加えた直交ロボ
ットの全体の構成を示す斜視図である。
【図５】本発明の第１の実施の形態を示す図で、図５（ａ）は図４のＶａ－Ｖａ断面図、
図５（ｂ）は図５（ａ）のｂ－ｂ矢視図である。
【図６】本発明の第１の実施の形態を示す図で、Ｙ軸アクチュエータとＺ軸アクチュエー
タとの間の中継ボックス内の配線・配管群の様子を示す図である。
【図７】本発明の第１の実施の形態を示す図で、Ｙ軸アクチュエータからＺ軸アクチュエ
ータに至る配線・配管群の様子を示す斜視図である。
【図８】本発明の第１の実施の形態を示す図で、図７のＶＩＩＩ部を拡大して示す一部斜
視図である。
【図９】本発明の第１の実施の形態を示す図で、図８を上からみた一部平面図である。
【図１０】本発明の第２の実施の形態を示す図で、配線・配管群の横断面図である。
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【図１１】本発明の第３の実施の形態を示す図で、配線・配管群の横断面図である。
【図１２】本発明の第４の実施の形態を示す図で、配線・配管群の横断面図である。
【発明を実施するための形態】
【００１１】
　以下、図１乃至図９を参照して本発明の第１の実施の形態を説明する。図１は本実施の
形態による直交ロボットの全体の構成を示す斜視図であり、図２は同上の正面図である。
まず、ベース１があり、このベース１上には一対の脚部３、５が立設されている。上記脚
部３、５は、湾曲・形成されたハウジング７を備えている。
【００１２】
　上記脚部３にはＸ１軸アクチュエータ９が設置されており、又、上記脚部５にはＸ２軸
アクチュエータ１１が設置されている。上記Ｘ１軸アクチュエータ９はハウジング１３を
備えていて、このハウジング１３内には図示しないボールネジが内装されている。上記ボ
ールネジにはボールナット（図示せず）がその回転を規制された状態で螺合・配置されて
いて、このボールナットにはＸ１軸スライダ１５が固着されている。
【００１３】
　上記ハウジング１３にはモータハウジング１７が併設されていて、このモータウジング
１７内にはＸ１軸駆動モータ１８（図５（ａ）に示す。）が内装されている。このＸ１軸
駆動モータ１８の回転軸には既に説明したボールネジが図示しないカップリングを介して
連結されている。そして、上記Ｘ１軸駆動モータ１８を回転させることにより上記ボール
ネジを回転させ、それによって、ボールナット及びＸ１軸スライダ１５をＸ１軸方向に移
動させる構成になっている。
【００１４】
　一方、上記Ｘ２軸アクチュエータ１１はハウジング１９を備えていて、このハウジング
１９内には図示しないボールネジが内装されている。上記ボールネジにはボールナット（
図示せず）がその回転を規制された状態で螺合・配置されていて、このボールナットには
Ｘ２軸スライダ２１が固着されている。
【００１５】
　上記ハウジング１９にはモータハウジング２３が併設されていて、このモータウジング
２３内には図示しないＸ２軸駆動モータが内装されている。このＸ２軸駆動モータの回転
軸には既に説明したボールネジが図示しないカップリングを介して連結されている。そし
て、上記Ｘ２軸駆動モータを回転させることにより上記ボールネジを回転させ、それによ
って、ボールナット及びＸ２軸スライダ２１をＸ２軸方向に移動させる構成になっている
。
　尚、上記Ｘ１軸と上記Ｘ２軸は平行である。
【００１６】
上記Ｘ１軸スライダ１５とＸ２軸スライダ２１の上にはＹ軸アクチュエータ２５が設置さ
れている。上記Ｙ軸アクチュエータ２５はハウジング２７を備えていて、このハウジング
２７内には図示しないボールネジが内装されている。上記ボールネジにはボールナット（
図示せず）がその回転を規制された状態で螺合・配置されていて、このボールナットには
Ｙ軸スライダ２９が固着されている。
【００１７】
　上記ハウジング２７にはモータハウジング３１が併設されていて、このモータウジング
３１内には図示しないＹ軸駆動モータが内装されている。このＹ軸駆動モータの回転軸に
は既に説明したボールネジが図示しないカップリングを介して連結されている。そして、
上記Ｙ軸駆動モータを回転させることにより上記ボールネジを回転させ、それによって、
ボールナット及びＹ軸スライダ２９をＹ軸方向に移動させる構成になっている。
【００１８】
上記Ｙ軸スライダ２９はＺ軸アクチュエータ３３が設置されている。上記Ｚ軸アクチュエ
ータ３３はハウジング３５を備えていて、このハウジング３５内には図示しないボールネ
ジが内装されている。上記ボールネジにはボールナット（図示せず）がその回転を規制さ
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れた状態で螺合・配置されていて、このボールナットにはＺ軸スライダ３７が固着されて
いる。
【００１９】
　上記ハウジング３５にはモータハウジング３９が併設されていて、このモータウジング
３９内にはＺ軸駆動モータ４０（図７に示す。）が内装されている。このＺ軸駆動モータ
４０の回転軸には既に説明したボールネジが図示しないカップリングを介して連結されて
いる。そして、上記Ｚ軸駆動モータ４０を回転させることにより上記ボールネジを回転さ
せ、それによって、ボールナット及びＺ軸スライダ３７をＺ軸方向に移動させる構成にな
っている。
【００２０】
　上記Ｚ軸スライダ３７には図示しない各種作業具、例えば、回転工具、各種把持具、等
が取り付けられることになる。
【００２１】
　上記脚部３からＺ軸アクチュエータ３９に至るルートで配線・配管群５１が配設されて
いる。以下、この配線・配管群５１の構成を説明する。この配線・配管群５１は、図３に
示すように、一体成形された樹脂製の被覆部材５３を備えている。この被覆部材５３には
、左右に２個ずつの合計４個の配線用通路５５、５７、５９、６１が形成されている。上
記配線用通路５５、６１には、複数本（この実施の形態の場合には４本）の動力用配線６
３が配設されている。又、上記配線用通路５７、５９内には、複数本（この実施の形態の
場合には５本）の信号用配線６４が配設されている。
【００２２】
　又、上記被覆部材５３の中央には２個の配管用通路６５、６７が形成されている。本実
施の形態の場合には、これら配管用通路６５、６７内には、エアチューブ６９、６９がそ
れぞれ収容・配置されている。これらエアチューブ６９、６９を介して、Ｚ軸スライダ３
７に取り付けられる各種作業具に駆動用の圧縮空気を供給するものである。
　尚、本実施の形態の場合には、上記配線・配管群５１をいわゆる「インサート成形法」
により製造するようにしており、図示しない型内の所定位置に、上記動力用配線６３、信
号用配線６４、エアチューブ６９を配置し、そこに樹脂を流し込んで成形するものである
。よって、例えば、配線用通路５５内をみると、４本の動力用配線６３の外周側には樹脂
が隙間なく入り込んだ状態になっている。
【００２３】
　次に、上記配線・配管群５１の配設ルートについて順次説明する。
　まず、脚部３には、図１、図４、図５に示すように、外部からの図示しない信号配線用
コネクタを差し込むための信号配線用コネクタ差込口７１と、外部からの図示しない動力
配線用コネクタを差し込むための動力配線用コネクタ差込口７３と、外部からのエアチュ
ーブ用コネクタを差し込むためのエアチューブ用コネクタ差込口７５、７５がそれぞれ設
けられている。
【００２４】
　上記信号配線用コネクタ差込口７１と、動力配線用コネクタ差込口７３と、エアチュー
ブ用コネクタ差込口７５、７５の裏側、すなわち、脚部３のハウジング７の内部は、図５
（ａ）に示すような構成になっている。脚部３のハウジング７の内側は内部空間７ａとな
っていて、この内部空間７ａ内には、信号用配線６４、動力用配線６３、エアチューブ６
９がそれぞれ配設されている。又、内部空間７ａ内であって上部には、既に説明した配線
・配管群５１の被覆部材５３の端部５３ａが配置されている。上記信号用配線６４、動力
用配線６３、エアチューブ６９は、この被覆部材５３の端部５３ａを介して被覆部材５３
に挿入・配置されている。
　尚、図５（ａ）に示すように、信号用配線６４、動力用配線６３の一部、すなわち、Ｘ

１軸アクチュエータ９用の信号用配線６４、動力用配線６３は、上記被覆部材５３の端部
を介して被覆部材５３に挿入・配置されることはなく、そのまま、Ｘ１軸駆動モータ１８
に導入されている。
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　又、Ｘ２軸アクチュエータ１１用の信号用配線６４、動力用配線６３は、図４に示すよ
うに、ベース１の内部を通って反対側に延長されている。
【００２５】
　又、図１に示すように、脚部３の上端部であって側部にはボックス７２が設置されてい
て、配線・配管群５１の上記端部５３ａの先の部分は、このボックス７２内において略９
０°だけ屈曲されている。９０°だけ屈曲された配線・配管群５１は、上記ボックス７２
の外に出て、Ｘ１軸アクチュエータ９のハウジング１３に沿って配設されている。
すなわち、上記ハウジング１３には板状のブラケット７４が設置されていて、上記配線・
配管群５１は、このブラケット７４上に配設されている。又、上記配線・配管群５１の上
記ボックス７２側の部分は、固定バンド７６、７７、７８によって、上記ブラケット７３
に固定されている。
　尚、配線・配管群５１の上記固定バンド７６より先端側の部分は自由に移動できるよう
に構成されている。
【００２６】
　上記配線・配管群５１の上記固定バンド７６より先端側の部分は１８０°だけ屈曲・反
転されていて、Ｘ１軸アクチュエータ９のハウジング１３に沿って逆向きに配設されてい
る。そして、その適所がＹ軸アクチュエータ２５のモータハウジング３１に、固定バンド
７９、８０によって固定されている。
【００２７】
　上記Ｙ軸アクチュエータ２５のハウジング２７の側部には板状のブラケット８１が設置
されている。上記固定バンド８０より先の配線・配管群５１は、９０°だけ捻じれた状態
でこのブラケット８１上に配設されている。
【００２８】
　上記ブラケット８１上には中継ボックス８３が設置されていて、上記配線・配管群５１
の先端は、この中継ボックス８３内に挿入・配置されている。又、上記中継ボックス８３
の手前側の配線・配管群５１は、固定バンド８５、８７によって、上記ブラケット８１に
固定されている。
【００２９】
　上記中継ボックス８３内は図６に示すような構成になっている。まず、配線の内、Ｙ軸
アクチュエータ２５用の信号用配線６４、動力用配線６３が、１８０°だけ反転して、中
継ボックス８３内をＵターンしている。ＵターンしたＹ軸アクチュエータ２５用の信号用
配線６４、動力用配線６３は、被覆管９１、９１内を通って、図１、図４に示すように、
Ｙ軸アクチュエータ２５のモータハウジング３１内に導入されている。又、残りの信号用
配線６４、動力用配線６３、エアチューブ６９は、中継ボックス８３内を通って、上記配
線・配管群５１の被覆部材５３内に挿入・配置されている。
　尚、図６中符号６６ａは中継用コネクタであり、符号６６ｂは中継用継手である。
【００３０】
　上記中継ボックス８３より先の配線・配管群５１は、図１、図４に示すように、固定バ
ンド９２、９３によって、ブラケット８１に固定されている。ブラケット８１より先の配
線・配管群５１は、１８０°だけ屈曲・反転して、Ｙ軸アクチュエータ２５に沿って逆向
きに配設されている。そして、Ｚ軸アクチュエータ３３のモータハウジング３９内に挿入
・配置されている。
【００３１】
　モータハウジング３９内に挿入・配置された配線・配管群５１の被覆部材５３の端部５
３ｂからは、図７乃至図９に示すように、残りの信号用配線６４、動力用配線６３、エア
チューブ６９が引き出されていて、適所まで延長・接続されている。
　尚、図８及び図９中、符号７０ａは中継用コネクタ、符号７０ｂは中継用継手である。
【００３２】
　以上の構成を基にその作用を説明する。
　まず、直交ロボットとしての通常の作用から説明する。Ｘ１軸アクチュエータ９、Ｘ２
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軸アクチュエータ１１、Ｙ軸アクチュエータ２５、Ｚ軸アクチュエータ３３を適宜駆動す
ることにより、Ｚ軸スライダ３７を、Ｘ・Ｙ・Ｚの三次元内の適所に位置させる。そして
、Ｚ軸スライダ３７に取り付けられる図示しない作業具を、Ｘ・Ｙ・Ｚの三次元内の適所
に位置させ、所望の作業を行わせたり、Ｘ・Ｙ・Ｚの三次元内の任意の場所から、Ｘ・Ｙ
・Ｚの三次元内の別の任意の場所に、作業具を移動させたりするものである。
【００３３】
　その際、配線・配管群５１は、Ｘ１軸アクチュエータ９、Ｘ２軸アクチュエータ１１、
Ｙ軸アクチュエータ２５、Ｚ軸アクチュエータ３３の駆動に伴って、フレキシブルに変形
し、その動作に追従していく。
　又、直交ロボットに対して、外部からの図示しない信号用配線、動力用配線、エアチュ
ーブを接続する場合には、脚部３に設けられている信号配線用コネクタ差込口７１、動力
配線用コネクタ差込口７３、エアチューブ用コネクタ差込口７５、７５に、図示しない外
部からの信号配線コネクタ、動力配線コネクタ、エアチューブコネクタを差し込むだけで
よい。
【００３４】
　以上本実施の形態によると次のような効果を奏することができる。
　まず、本実施の形態の場合には、信号用配線６４及び動力用配線６３はもとよりエアチ
ューブ６９についても、被覆部材５３内に予め収容・配置させて配線・配管群５１として
構成・配設されているので、現場で使用する場合に、あらためてエアチューブ６９を用意
して併設させる必要はなく、現場での作業の省力化を図ることができる。
　又、直交ロボットに対する外部の信号用配線、動力用配線、エアチューブの接続は、脚
部３に設けられている信号配線用コネクタ差込口７１、動力配線用コネクタ差込口７３、
エアチューブ用コネクタ差込口７５、７５に、図示しない外部からの信号配線コネクタ、
動力配線コネクタ、エアチューブコネクタを差し込むだけで良く、きわめて簡単である。
それによって、現場での作業のさらなる省力化を図ることができる。
又、本実施の形態における配線・配管群５１の被覆材５３は、樹脂製で一体成形されたも
のであるので、直交ロボットを構成する。Ｘ１軸アクチュエータ９、Ｘ２軸アクチュエー
タ１１、Ｙ軸アクチュエータ２５、Ｚ軸アクチュエータ３３に沿わせて配線・配管群５１
を配設する作業も簡単である。
又、本実施の形態における配線・配管群５１の被覆材５３は、樹脂製で一体成形されたも
のであるので、機械的強度も高く、外力の作用によって不用意に損傷してしまうこともな
い。
又、本実施の形態における配線・配管群５１の被覆材５３は、樹脂製で一体成形されたも
のであるので、Ｘ１軸アクチュエータ９、Ｘ２軸アクチュエータ１１、Ｙ軸アクチュエー
タ２５、Ｚ軸アクチュエータ３３の動作に対する追従性も良好である。
【００３５】
次に、図１０を参照して本発明の第２の実施の形態を説明する。前記第１の実施の形態の
場合には、配線・配管群５１を、図３に示すように、４本の配線用通路と２本の配管用通
路が設けられていて、４本の配線用通路内に動力用配線と信号用配線を予め配設し、２本
の配管用通路内にエアチューブを予め配設した構成を例に挙げて説明したが、この第２の
実施の形態の場合には、６本の配線用通路と２本の配管用通路が設けられていて、６本の
配線用通路内に動力用配線と信号用配線を予め配設し、２本の配管用通路内にエアチュー
ブを予め配設した構成を例に挙げて説明するものである。
【００３６】
この実施の形態における配線・配管群１５１は、図１０に示すように、一体成形された樹
脂製の被覆部材１５３を備えている。この被覆部材１５３には、左右に３個ずつの合計６
個の配線用通路１５５、１５７、１５９、１６１、１６３、１６５が形成されている。上
記配線用通路１５５、１６１、１６５内には、複数本（この実施の形態の場合には４本。
）の動力用配線１６７が収容・配置されている。又、上記配線用通路１５７、１５９、１
６３内には、複数本（この実施の形態の場合には５本。）の信号用配線１６９が収容・配
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置されている。
【００３７】
　又、上記被覆部材１５３の中央には２個の配管用通路１７１、１７３が形成されている
。本実施の形態の場合には、これら配管用通路１７１、１７３内には、エアチューブ１７
５、１７７がそれぞれ収容・配置されている。これらエアチューブ１７５、１７７を介し
て、Ｚ軸スライダ３７に取り付けられる各種作業具に駆動用の圧縮空気を供給するもので
ある。
【００３８】
　このような第２の実施の形態の場合にも、前記第１の実施の形態の場合と同様の作用・
効果を奏することができる。
　尚、この配線・配管群１５１についても、前記第１の実施の形態の場合と同様に、イン
サート成形法により製造するものである。
【００３９】
次に、図１１を参照して本発明の第３の実施の形態を説明する。この第３の実施の形態の
場合には、前記第２の実施の形態の場合と同様に、６本の配線用通路と２本の配管用通路
が設けられていて、６本の配線用通路内に動力用配線と信号用配線を予め配設し、２本の
配管用通路内にエアチューブを予め配設した構成を例に挙げて説明するものであるが、そ
の位置が異なっているものである。
【００４０】
この実施の形態における配線・配管群２５１は、図１１に示すように、一体成形された樹
脂製の被覆部材２５３を備えている。この被覆部材２５３には、中央部に６個の配線用通
路２５５、２５７、２５９、２６１、２６３、２６５が形成されている。上記配線用通路
２５５、２５９、２６１内には、複数本（この実施の形態の場合には４本。）の動力用配
線２６７が収容・配置されている。又、上記配線用通路２５７、２６３、２６５内には、
複数本（この実施の形態の場合には５本。）の信号用配線２６９が収容・配置されている
。
【００４１】
　又、上記被覆部材２５３の左右両端には２個の配管用通路２７１、２７３が形成されて
いる。本実施の形態の場合には、これら配管用通路２７１、２７３内には、エアチューブ
２７５、２７７がそれぞれ収容・配置されている。これらエアチューブ２７５、２７７を
介して、Ｚ軸スライダ３７に取り付けられる各種作業具に駆動用の圧縮空気を供給するも
のである。
【００４２】
このような第３の実施の形態の場合にも、前記第１、第２の実施の形態の場合と同様の作
用・効果を奏することができる。
尚、この配線・配管群２５１についても、前記第１、第２の実施の形態の場合と同様に、
インサート成形法により製造するものである。
【００４３】
次に、図１２を参照して本発明の第４の実施の形態を説明する。前記第１の実施の形態の
場合には、配線・配管群５１を、図３に示すように、配線・配管群５１を、図３に示すよ
うに、４本の配線用通路と２本の配管用通路が設けられていて、４本の配線用通路内に動
力用配線と信号用配線を予め配設し、２本の配管用通路内にエアチューブを予め配設した
構成を例に挙げて説明したが、この実施の形態の場合には、６本全てを配線用通路とし、
その６本の配線用通路内に動力用配線と信号用配線を予め配設したものである。
【００４４】
この実施の形態における配線・配管群３５１は、図１２に示すように、一体成形された樹
脂製の被覆部材３５３を備えている。この被覆部材３５３には、６個の配線用通路３５５
、３５７、３５９、３６１、３６３、３６５が形成されている。上記配線用通路３５９、
３６１、３６５内には、複数本（この実施の形態の場合には４本。）の動力用配線３６７
が収容・配置されている。又、上記配線用通路３５５、３５７、３６３内には、複数本（
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この実施の形態の場合には５本。）の信号用配線３６９が収容・配置されている。
尚、図１２に示す構成の場合には、配線用通路３５５、３５７内の動力用配線３６７、配
線用通路３５９、３６１内の信号用配線３６９が、Ｙ軸アクチュエータ２５、Ｚ軸アクチ
ュエータ３９用としてそれぞれ使用され、残りの配線用通路３６３内の動力用配線３６７
、配線用通路３６５内の信号用配線３６９がユーザ使用に供せられる。具体的には、Ｚ軸
アクチュエータに取り付けられる各種作業具用の動力用配線と信号用配線として使用され
るものである。
【００４５】
このような第４の実施の形態の場合にも、前記第１～第３の実施の形態の場合と同様の作
用・効果を奏することができる。
尚、この配線・配管群２５１についても、前記第１～第３の実施の形態の場合と同様に、
インサート成形法により製造するものである。
【００４６】
尚、本発明は前記第１～第４の実施の形態に限定されるものではない。
まず、直交ロボットの構成としては、図示したものに限定されず、様々な構成が想定され
る。例えば、前記一実施の形態の場合には、二つのＸ軸アクチュエータが設けられた構成
を例に挙げて説明したが、一つのＸ軸アクチュエータを使用した構成、すなわち、一つの
Ｘ軸アクチュエータ、一つのＹ軸アクチュエータ、
一つのＺ軸アクチュエータを使用した構成である。
又、Ｘ軸アクチュエータ、Ｚ軸アクチュエータのみを使用した構成、Ｙ軸アクチュエータ
、Ｚ軸アクチュエータのみを使用した構成、等も想定される。
又、前記第１～第４の実施の形態の場合には、配線・配管群として一列の構成を例に挙げ
て説明したが、二列、三列等、複数列に構成したものも想定される。
又、前記第１～第４の実施の形態の場合には、配管の用途として、エアの供給を例に挙げ
て説明したが、それに限定されるものではない。冷却用油、水、新たな電線を通すために
使用するものであっても良い。
又、前記第１～第４の実施の形態の場合には、全ての配線用通路内に予め動力用配線又は
信号用配線を配設し、全ての配管用通路内に予め配管（一例としてエアチューブ）を配設
した例を説明したが、配線用通路、配管用通路の一部を通路のまま供給し（具体には、何
等かのパイプを埋め込んで通路を確保した状態としておく。）、そこに、ユーザが配線や
配管を通すようにすることも考えられる。
その他、図示した構成はあくまで一例である。
【産業上の利用可能性】
【００４７】
本発明は、直交ロボットに係り、例えば、二つのＸ軸アクチュエータと、この二つのＸ軸
アクチュエータに架け渡されたＹ軸アクチュエータと、このＹ軸アクチュエータに設置さ
れたＺ軸アクチュエータとから構成されたものにおいて、Ｚ軸アクチュエータに取り付け
られる各種作業具に駆動用エアを供給するためのエア配管を予め備えておくようにするこ
とにより、別途、外付けでエア配管を設置するといった面倒な作業をなくすことができる
ように工夫したものに関し、例えば、いわゆるガントリ型の直交ロボットに好適である。
【符号の説明】
【００４８】
１　ベース
３　脚部
５　脚部
９　Ｘ１軸アクチュエータ
１１　Ｘ２軸アクチュエータ
２５　Ｙ軸アクチュエータ
３３　Ｚ軸アクチュエータ
５１　配線・配管群
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５３　被覆部材
６３ａ　動力用配線
６３ｂ　信号用配線
６９　エアチューブ　
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