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優れた機能

従来のリニアボールガイド、クロスローラガイドステージ
より、コンパクトです。

30mm～300mmまでの豊富なラインナップから、用途に
合わせお選びいただけます。

正しくお使いいただくために
▽取付け方法
付属ねじを用いて、最低４ヶ所以上を固定してご使用ください。

▽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】

▽姿勢について
■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。

必要な機能に特化し、驚きの低価格を実現 案内ガイド一体構造で薄型を実現。
テーブルサイズ、センサオプション等 豊富なバリエーション。

■KXTシリーズ

■CAVE-X POSITIONER KXGシリーズ

■PGシリーズ

■CAVE-X POSITIONER KXLシリーズ
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KXT04015-LC

KXT 04015-LC   □

KXT06015-LC

X軸リニアボールガイド：KXT04015/KXT06015

自動ステージ

型式 セレクトコード オプションコード

1 ステージ面サイズ

21 3

数量
1～63

日目発送
33
目
3
目発

1～63

04 □40mm
06 □60mm

2 センサカバー位置

L

L位置

R

勝手違い

3 ケーブルオプション

※片端バラは反ステージ側です。
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F、H
　をお選びください。

SPEC
型式 KXT04015-LC KXT06015-LC
（左右勝手違い） KXT04015-RC KXT06015-RC

メ
カ
仕
様

移動量 15mm
ステージ面サイズ 40×40mm 60×60mm
送りねじ（ボールねじ） φ6リード1
ガイド リニアボールガイド
主材質ー表面処理 スチールー無電解ニッケルメッキ処理
自重 0.38kg 0.60kg

精
度
仕
様

分解能（パルス） 2μm（Full）/1μm（Half）
MAXスピード 10mm/sec
一方向位置決め精度 10μm以内
繰返し位置決め精度 ±1μm以内
耐荷重 10kgf【98N】
モーメント剛性 ピッチ0.38/ヨー0.35/ロール0.21[″/N・cm] ピッチ0.1/ヨー0.08/ロール0.05[″/N・cm]
ロストモーション 2.5μm以内
真直度 10μm以内
平行度 20μm以内
ピッチング/ヨーイング 30″以内／25″以内 35″以内／30″以内

セ
ン
サ
リミットセンサ 有
原点センサ 有

付属ねじ（六角穴付ボルト） M3ー8　4本 M4ー8　4本

価
格

1台 ¥69,000 ¥81,000
2～6台 ¥57,800 ¥67,800
7台～ ¥56,000 ¥66,000

※写真はカバー位置Lの場合のイメージです。
　穴位置・形状が実際の製品とは異なる場合があります。

ケーブル   P.1-207～
電気仕様はP.1-019～

コード 仕様 ケーブル型式 標準価格との差額
F ロボットケーブル2m D214-2-2R ＋¥8,000
G ロボットケーブル2m片端バラ D214-2-2RK ＋¥8,000
H ロボットケーブル4m D214-2-4R ＋¥11,000
J ロボットケーブル4m片端バラ D214-2-4RK ＋¥11,000

無記号 ケーブル無し（標準） － －
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CADデータ
3D・2D外形寸法図

KXT04015-LC
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KXT04015-RC

KXT06015-RC
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電気仕様 ： KXT04015/KXT06015

1

2

3

4

11
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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
センサ基板　

レギュレータオープン

オープン

モータリード

CWLS出力
CWLS

ORG

Vin

GND

Vout

CCWLS

CCWLS出力

電源入力（＋）
ORG出力

青
赤
橙
緑
黒

MOTOR

電源入力（－）

原点端面反端面

CWリミット CCWリミット

ストローク中心

メカ
リミット

CW
リミット

CCW
リミット

原点
端面

反
端面

ストローク
中心

メカ
リミット

CCWリミット未検出（入光状態）
検出（遮光状態）

原点センサ（ORG1）未検出（入光状態）
検出（遮光状態）

CWリミット未検出（入光状態）
検出（遮光状態）

メカストッパ

CCWリミット 未検出（入光状態）
検出（遮光状態）

原点センサ（ORG1） 未検出（入光状態）
検出（遮光状態）

CWリミット 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）
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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。

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

JD
JOG

JD
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。

CCWLS

【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。

【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。

【タイプ9】タイプ3実行後、TIMING信号のCCW側
エッジの検出行程を行います。

【タイプ10】タイプ4実行後、TIMING信号のCW側
エッジの検出行程を行います。


