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クロスローラガイド ガイダンス

自動ステージ

水平面Zくさび方式の特長

クロスローラガイドの特長

本体材質にアルミを用い
「軽量」「コンパクト」「高精度」
なステージです

クロスローラガイドを水平方向、斜め方向、垂直方向の3ヶ所に配置し、精密ボールねじ駆動でテーブルを上下移動させます。

摺動部全てが転がり運動で構成されている為高精度に駆動でき、モーメント荷重に対しても強いステージです。

■用途
・オートフォーカス
・レンズ、電子部品の精密位置合わせ

■軽量
◎筐体にアルミを使用している為、軽量です。

■コンパクト
KXCシリーズ
◎センサがステージ筐体に埋め込まれている為、テーブル面からの
　でっぱりが少なく左右勝手を気にせずご使用いただけます。

KXシリーズ
◎薄型筐体でありながらも高剛性。最大耐荷重25kgまでラインナップしております。

■高精度
◎V溝レールとクロスローラによる線接触の為、高い剛性が得られます。また、作動すべりがほとんど
なく、低摩擦で微小送りにも適しています。

くさび方式イメージ

3方向クロスローラで
高剛性しかも薄型
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■クロスローラガイドストローク ラインナップ

KXシリーズ    P.1-093～

KXCシリーズ    P.1-083～

15mm 20mm 25mm 30mm 40mm 50mm 70mm 100mm

軽量・コンパクト

高耐荷重

センサ論理切替基板で
ご購入後も安心・便利

DC5V～24V対応センサ内蔵

優れた直進性
真直度1μm

モータオプション各種対応いたします。
高トルクタイプ、高分解能、αステップなどを選択可能です。※電磁ブレーキ付は別途ご相談ください。
詳細は製品ページでご確認ください。※一部お選びいただけない機種があります。

優れた機能優れた機能

▽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）

▽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ると、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。

正しくお使いいただくために
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電気仕様：KXC04015/KXC06020

自動ステージ

ステージ型式 KXC04015-C KXC06020-C KXC06020-F KXC06020-G KXC04015-PA KXC06020-PA

電気仕様

センサDC5V～24V対応になりました

ピン配列（共通） 結線図（共通）

1
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3

4

11

5

10

9

8

6

12

7

センサ基板
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（ORG1）
電源入力（－）
F.G.

MOTOR

CWLS

ORG1

CCWLS
Vin

GND

レギュレータ

ピン配列（センサ） 結線図（センサ）

61

2 5

3 4

1

2

3

4

5

6

CWLS出力
CCWLS出力
ORG出力（ORG1）
NORG出力
電源入力（＋）
電源入力（－）

センサ基板
CWLS

ORG1

CCWLS
Vin

GND

レギュレータ
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タイミングチャート

原点復帰方法

■KXC04015/KXC06020 推奨原点復帰方法　　原点復帰シーケンス  P.1-201～

KXC04015

KXC06020

CWリミット CCWリミット

反端面 原点端面（ストローク中心）

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

適応ドライバ
■ ドライバ

型式 CRD5107P（￥23,000） SD5107P3-A22（￥12,800） 型式 RKD507-A（￥39,800）

適応ステッピングモータコントローラ
■  コントローラ

入力電源 汎用入出力ポート ドライバタイプ
Full/Half 1～1/250（16段階）

AC100-240V DS102NR　  （￥130,000） DS102MS　  （￥155,000）
DS102NR-IO （￥140,000） DS102MS-IO （￥165,000）

DC24V DS112NR　  （￥125,000） DS112MS　  （￥150,000）
DS112NR-IO （￥135,000） DS112MS-IO （￥160,000） 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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3
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X
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CAVE-X
リニアボール

自
動
直
動

□40

□50
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□70

□80
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□120

その他

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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CADデータ
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KS101-30LC KS101-30RC

KS101-30LG KS101-30RG

KS101-30LPA KS101-30LQA

20
.5

60
25

25
32

14.5 41

8-M4深5 25
32

70
25

18

130.5
60.5
54.5 ツマミ

φ1
2

（M4用ボルト穴）

11

4-4.5キリ φ8ザグリ

50

6 23.5

φ4（H7）深4 4-M3深5

裏ヨリφ４（Ｈ７）深５

（HRS）
コネクタHR10Ａ-10J-12P

16

15
.5 50

MAX145.5

30

2554.5
18

60.5
130.5

8-M4深5
25

32

70

4-4.5キリ φ8ザグリ
（M４用ボルト穴）

11

ツマミ

φ
12

14.5

20
.5

32

60
25

25

裏ヨリφ4（H7）深5

41

φ4（H7）深4（HRS）
コネクタHR10A-10J-12P

4-Ｍ3深5

623.5

50

16

15
.5

MAX145.5
50

30

コネクタHR10A-10R-12P(HRS) コネクタ HR10A-10P-12S(HRS)

50
MAX 159.5

コネクタHR10A-10R-12P(HRS)コネクタ HR10A-10P-12S(HRS)

50
MAX 159.5

CAD
DATA

30 28

11

50

6 23.5

MAX157.5

20
.5

14.5 41

32
25 25

18

142.5

28

25
60

25
32

φ4 (H7)深4

8-M4 深5

4-M3 深5

15
.5 50

裏ヨリφ4(H7)深5
(M4用ボルト穴)
4-4.5キリ、φ8ザグリ 4-4.5キリ、φ8ザグリ

6

20
.5

14.5 41

32
25 25
70

18
102

172

42

50

23.5

MAX1875
7

25
60

25
32

50

30

11

15
.5

42

φ4 (H7)深4

8-M4 深5

4-M3 深5裏ヨリφ4(H7)深5

(M4用ボルト穴)
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CADデータ
3D・2D

KS201-30LC

KS201-30LG

KS201-30RC

KS201-30RG

25
25

32

60
.5

54
.5

7060

13
0.

5

5

ツマミ
65.5 60

32
59.5 25 25

5

130.5

8-M4深5

46

16

35

φ
12

4-M3深5

裏ヨリφ4（H7）深5
φ4（H7）深4

（M4用ボルト穴）
4-4.5キリ φ8ザグリ □50

15
.511

30

60
5

13
0.

5

60
5

30

46

15
.5 11

70
54

.5
60

.5

25
25 32

□50 4-4.5キリφ8ザグリ
（M4用ボルト穴）

35

16

25 25
32

65.560

130.5

59.5

φ1
2

ツマミ

4-M3深5

裏ヨリφ4（H7）深5
φ4（H7）深4

60
5

5

8-M4深5
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51
10

70

10

60
50

5

16
0.

5

44
.5

20.5

65
41

25 25
32

60
5.

5
32

25
25

30
70

60
.5

ツマミ

4-M3深5

8-M4深5

φ12

（Ｍ４用ボルト穴）
4-4.5キリ φ8ザグリ

φ4（H7）深4

51
10

70

10

60
50

5

16
0.

5

44
.5

20.5

65
41

25 25
32

60

5.
5

32
25

25
30

70
60

.5

ツマミ

4-M3深5

8-M4深5

φ12

（Ｍ４用ボルト穴）
4-4.5キリ φ8ザグリ

φ4（H7）深4
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XYZ

ゴニオ

回転
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スライド
ガイド

X

ユニット

制御機器

リニア
ボール

ケイベックス
CAVE-X
リニアボール

自
動
直
動

□40

□50

□60

□70

□80

□100

□120

その他

CWリミット

ストローク中心
CCWリミット

原点端面 反端面

メカストッパ

CCWリミット

原点センサ

CWリミット

（反モータ側）CW CCW（モータ側）

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）

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）

メカストッパ
CCWリミット

メカリミット メカリミット

CWリミット

反端面 原点端面

ストローク中心 CCWリミット

原点センサ

CWリミット

KS101-30LPA（QA）/KS101-30RPA（QA）
コネクタ型式　172211-6

6

3

5

4

1

2

1
2
3
4
5
6

電源入力（－）
ORG出力
CCWLS出力
オープン
電源入力（＋）
CWLS出力

受側適合
コネクタ
及び

コンタクト
（付属品）

CCWLS

ORG

CWLS＋
OUT1

OUT2
－

＋
OUT1

OUT2
－

＋
OUT1

OUT2
－

KS101-30LPA（QA）/KS101-30RPA（QA）



XY

Z

水平面Z

XYZ

ゴニオ

回転

X

ユニット

制御機器

クロス
ローラ

スライド
ガイド

リニア
ボール

ケイベックス
CAVE-X
リニアボール

自
動
直
動

□40

□50

□60

□70

□80

□100

□120

その他
リンク機能により、最大3台のコントローラと連結（最大6軸制御）して使用することが可能です。

USB RS232C

USB
LINK

RS232C

2軸

DT100
（ハンディターミナル）

12ピン仕様
ステージ

D214-2-□E
D214-2-□Ｒ（ロボットケーブル）

パーソナル
コンピュータ

D100-R9-2

DS100-USB-1.8
（注1）

（注1）USBハブを使用する事で、PC1台で最大4リンク
ネットワーク（24軸）まで制御可能です。 汎

用
I/O

制
御

I/O

I/O

PLC
（シーケンサ）

I/O

外部制御
機器

DS102/112

ケーブル
P.1-207～

ケーブルP.1-207～

DS102/112 制御ソフトウェア
DSCONTROL-WIN    P.1-208

ハンディターミナル
P.1-199

■接続例

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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CADデータ
3D・2D

KS102-30LG

KS102-70LG

KS102-30QA

KS102-70QA

KS102-100LG KS102-100QA

16 -M4 深8

46

42
42

MAX226

25 25
60
70
80 131

211

25
25
607080

16

70

15

70

29

(M4用ボルト穴)
4-4.5キリ、φ8ザグリ

(M4用ボルト穴)

42

MAX296

25 25
60
70
130 131

261

25
25
607080

16

70

15

4 -4.5キリ、φ8ザグリ

16-M4 深8

29

70

46 42

70

(M4用ボルト穴)

12-M4 深8

4-4.5キリ、φ8ザグリ

29
46 42

42

MAX341

25 25
70
160 131

291

25
25
7080

16

70

15

CAD
DATA
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CAVE-X
リニアボール

自
動
直
動

□40

□50

□60

□70
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□120

その他

1

10
14 15 16

11 12 13

2 3 4
5 6 7 8 9

CWリミット

CCWリミット近接原点反端面

ストローク中心
原点検出(スリット）

近接原点センサ

近接原点端面 原点センサ

 （反モータ側）CW CCW（モータ側）

原点センサ 未検出（遮光状態）
検出（入光状態）

CCWリミット 未検出（入光状態）
検出（遮光状態）

近接原点センサ 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）

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）

CCWリミット

S…原点のスリット（検出）間隔

メカ
リミット

CW
リミット

ストローク
中心

近接原点
端面

近接原点
反端面

CCW
リミット

メカ
リミット

近接原点センサ

未検出（入光状態）
検出（遮光状態） CWリミット

S

コネクタ型式 172211-6

6

3

5

4

1

2

1

2

3

4

5

6

電源入力（－）
ORG出力
CCWLS出力
NORG出力
電源入力（＋）
CWLS出力

受側適合
コネクタ
及び

コンタクト
（付属品）

CCWLS＋
L

OUT

－

NORG＋
L

OUT

－

ORG＋
L

OUT

－

CWLS＋
L

OUT

－
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XYZ

ゴニオ

回転

X

ユニット

制御機器

クロス
ローラ

スライド
ガイド

リニア
ボール

ケイベックス
CAVE-X
リニアボール

自
動
直
動

□40

□50

□60

□70

□80

□100

□120

その他
リンク機能により、最大3台のコントローラと連結（最大6軸制御）して使用することが可能です。

USB RS232C

USB
LINK

RS232C

2軸

DT100
（ハンディターミナル）

16ピン仕様
ステージ

D214-1-□E
D214-1-□Ｒ（ロボットケーブル）

パーソナル
コンピュータ

D100-R9-2

DS100-USB-1.8
（注1）

（注1）USBハブを使用する事で、PC1台で最大4リンク
ネットワーク（24軸）まで制御可能です。 汎

用
I/O

制
御

I/O

I/O

PLC
（シーケンサ）

I/O

外部制御
機器

DS102/112

ケーブル
P.1-207～

ケーブルP.1-208～

DS102/112 制御ソフトウェア
DSCONTROL-WIN    P.1-200

ハンディターミナル
P.1-199

■接続例

＜近接原点検出行程＞

＜原点検出行程＞

NORG

ORG

ORG

a点

b点

b点

開始位置3

開始位置4開始位置5

LD

SD

SD

JD

JD JOG

SD

※

※

F速度

L速度
F速度
L速度

L速度
SD
L速度
F速度
L速度
SD
L速度

L速度

F速度
L速度

L速度

JOG

L速度

CCWLS CWLS

開始位置1 開始位置2

※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。

（a点検出時
　センサOFF）

（a点検出時
　センサON）

【タイプ１】CCW方向に検出を行い、はじめにNORG信号の
CW側エッジ（a点）の検出行程を行い、次にORG
信号のCCW側エッジ（b点）の検出行程を行います。

＜近接原点検出行程＞

＜原点検出行程＞

NORG

ORG

ORG

a点

b点

b点

開始位置1開始位置2

開始位置3

開始位置4 開始位置5

LD

SD

SD

JD

JDJOG

SD

※

（a点検出時
センサOFF）

（a点検出時
センサON）

※

F速度

L速度
F速度
L速度

L速度
SD

L速度
F速度
L速度

SD
L速度

L速度

F速度
L速度

L速度

JOG

L速度

CWLSCCWLS

※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２】CW方向に検出を行い、はじめにNORG信号のCCW側
エッジ（a点）の検出行程を行い、次にORG信号のCW側
エッジ（b点）の検出行程を行います。




