
基本仕様 GoFa 5 GoFa 10 GoFa 12

型式 CRB 15000 - 5/10/12

可搬重量 (kg) 5 10 12

リーチ (mm) 手首 950 1,520 1,270

フランジ 1,050 1,620 1,370

最大TCP速度 (m/s) 2.2 2 2

最大TCP加速度 (m/s2) 36.9 28 27

位置繰返精度 (mm) 0.02 0.02 0.02

保護等級 IP54 IP67 IP67

ベース (mm) 165 x 165 200 x 200 200 x 200

据付 床置、壁掛、天吊、あらゆる角度に対応

コントローラ／電源 OmniCore C30／単相 100V - 230 V

ツール信号 4入出力

安全 PL d Cat 3 / SafeMove

時間 より速く!

QuickMoveTM

通常速
さ

安全性と生産性を両立する高速協働ロボット、3つの特徴

3 安心安全の導入サポート

特徴 1：機敏＆高精度
従来の協働ロボットとは 
一線を画す機敏さと精度！

• 最大TCP速度 2-2.2 m/s
• 伝統的な加減速制御の 

技術：QuickMoveで 
総タクトタイムを短縮

—
01 動画：BMW オーストリア
工場の導入事例
—
02 QuickMove による 
加減速最適化のイメージ
—
03 動画：自動車向けセンサ
組立の自動化事例
—
04 動画：GoFa 10/12 概要
—
05 GoFa ファミリー 外観

—
05 GoFa 5 GoFa 10 GoFa 12

—
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—
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—
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1 機敏＆高精度 2 生産性＆安全性

— 
GoFaTM 5/10/12

—
01

安全機能の 
実戦活用事例 

QRコードを 
クリックで 

動画にGO!

https://www.youtube.com/watch?v=bhHUseHdbJI&t=7s
https://www.youtube.com/watch?v=bhHUseHdbJI&t=7s
https://portal.miovp.com/jpabb_robotics/preview/movie/urlWatch.php?uw=d0c9YVQXbgmZokAvjYnP5gHl9gdybZAHd1DW%2BgRbiGYCIxsS8N8Ovii9JHKbPGBua
https://portal.miovp.com/jpabb_robotics/preview/movie/urlWatch.php?uw=d0c9YVQXbgmZokAvjYnP5mW1Eb5HsDU9uafHydu989%2FJA1JinSYupkdEOcltbwCva


1 安全領域 1 - 速度制御
2 安全領域 2 - 速度制御 + トルク制御
3 ツール領域
4 1 軸位置監視 - レーザースキャナ切替
5 ライトカーテン

6 安全領域 3 - トルク制御
7 レーザースキャナ
8 停止領域
9 減速領域
10 安全領域の詳細設定 - 座標など
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ABB株式会社 ロボティクス＆ディスクリート・ 
オートメーション事業本部
東京都品川区大崎2-1-1 ThinkPark Tower 22F
Tel：03-4523-6306
アプリケーション・センター 東日本（相模原） 
Tel: 042-770-9813
中部事業所（豊田）：
Tel: 0565-26-0770

— 
お問い合わせはこちらから！

お問い合わせ 
フォーム：

ABBジャパンコンタクトセンター：

協働ロボット 
ウェブサイト：

—
予告なく内容を変更する場合がございます。
あらかじめご了承ください。

© Copyright 2023 ABB.
All rights reserved.

abb.co.jp/robotics
Tel: 03-4523-6170
Email: contact.center@jp.abb.com
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ロボットの
自己位置に対して

監視範囲を
変更可能

—
01 Dynamic Safety の 
活用イメージ
—
02 動画：安全設定の違いに
よる総タクトタイムの比較
—
03 動画：リアルタイム同期の
様子と各種安全設定のデモ
—
04 軸位置監視と監視範囲
の連動設定イメージ
—
05 実機試験：小瓶のハンド
リング、箱詰め
—
06 実機試験：組込力覚セン
サを活用した研磨、バリ取り
—
07 RobotStudio における
安全設定のイメージ
—
08 GoFa 10 フルストレッチ
状態、フランジ部でリーチ
1,620mm
—
09 最新のロボットコント
ローラ OmniCore C30
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特徴 2：生産性を両立できる安全性
国際規格に準拠した独自安全システムを活かし、ロボット
の高速区間を最大化しつつ、協働安全をしっかり確保！

• SafeMove: ロボット自己位置監視システム
• RobotStudio: 複雑な安全設定も、PC上の仮想空間や

実機ロボットと同期した拡張現実で直感的に作り込み

特徴 3：安心安全の導入サポート
シミュレーション、実機検証施設、ノウハウを活かし、 
自動化の構想立案に伴走、設備投資を安心サポート！

• エキスパートにより、構想や実現性の検討を支援
• 仮想ロボットコントローラの高精度シミュレーションや

国内試験施設での実機試験で不安要素を徹底検証

1,620 mm x 2 m/s
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加工後

減速エリア

停止エリア

減速エリア

停止エリア

通路

a) 従来の設定 b) ABBの設定 - Dynamic Safety
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監視エリア

工作機

供給 ロボット位置 A ロボット位置 B

回収

https://new.abb.com/products/robotics/ja
mailto:contact.center%40jp.abb.com?subject=ABB%E5%8D%94%E5%83%8D%E3%83%AD%E3%83%9C%E3%83%83%E3%83%88%E3%81%AB%E9%96%A2%E3%81%99%E3%82%8B%E3%81%8A%E5%95%8F%E3%81%84%E5%90%88%E3%82%8F%E3%81%9B
https://campaign-ra.abb.com/l/961042/2023-06-19/5qm3kg
https://new.abb.com/products/robotics/ja/industrial-robots/collaborative-robots
https://portal.miovp.com/jpabb_robotics/preview/movie/urlWatch.php?uw=d0c9YVQXbgmZokAvjYnP5mW1Eb5HsDU9uafHydu989%2BGV%2BUJSF%2BvUcGu%2F%2FCKlENHa
https://portal.miovp.com/jpabb_robotics/preview/movie/urlWatch.php?uw=d0c9YVQXbgmZokAvjYnP5mW1Eb5HsDU9uafHydu989%2BzTkaJTaHiYiPn2jf7ug%2Faa

