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Valid for:

This circuit diagram is valid for the following cable harness & board unit assemblies:

Harness for Robot:
3HAC060420-001
3HAC060420-002
3HAC060420-003

3HAC060419-001
3HAC060419-002
3HAC060419-003

3HAC060416-001
3HAC060416-002
3HAC060416-003

3HAC060418-001
3HAC060418-003
3HAC060418-005

Board unit for Robot:;

3HAC063968-001
3HAC044075-001

L Basic
L Basic+CP/CS+4x4mm air hose
L Basic+CP/CS+4x4mm air hose+Eth.

U Basic
U Basic+tCPCS+4x4mm air
U Basic+tCPCS+4x4mm air+Eth.

U Basic Ext.
U Basic+CPCS+4x4mm air Ext.
U Basic+CPCS+4x4mm air+Eth.Ext.

Process hub Basic
Process hub CPCS+4x4mm air
Process hub CPCS+4x4mm air+Eth.

SMB Unit
Battery Unit
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Note : 1) Maximum rating in each C1 wire: 30V, 1.5A. Stresses above the limitation may cause permanent damage to the manipulator.
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2): Maximum rating in each C2 wire: 30V, 1A (when not using for Ethernet). Stresses above the limitation may cause permanent damage to the manipulator.
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	-BR
	Multi-line
	/15.5

	-J1F.BR
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	1    /15.5
	2    /15.5
	3    /15.5
	4    /15.5


	-J1M.BR
	Multi-line
	1    /15.5
	2    /15.5
	3    /15.5
	4    /15.5




	FB
	-FB1
	Multi-line
	/17.6
	1    /17.6
	2    /17.6
	3    /17.6
	5    /17.6
	6    /17.6
	7    /17.6
	8    /17.6

	-FB1
	Multi-line
	1    /17.7
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	7    /17.7



	-FB2
	Multi-line
	/18.6
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	2    /18.6
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	6    /18.6
	7    /18.6
	8    /18.6

	-FB2
	Multi-line
	1    /18.7
	2    /18.7
	3    /18.7
	5    /18.7
	6    /18.7
	7    /18.7



	-FB3
	Multi-line
	/19.6
	1    /19.6
	2    /19.6
	3    /19.6
	5    /19.6
	6    /19.6
	7    /19.6
	8    /19.6

	-FB3
	Multi-line
	1    /19.7
	2    /19.7
	3    /19.7
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	6    /19.7
	7    /19.7



	-FB4
	Multi-line
	/20.6
	1    /20.6
	2    /20.6
	3    /20.6
	5    /20.6
	6    /20.6
	7    /20.6
	8    /20.6

	-FB4
	Multi-line
	1    /20.7
	2    /20.7
	3    /20.7
	5    /20.7
	6    /20.7
	7    /20.7



	-FB5
	Multi-line
	/21.6
	1    /21.6
	2    /21.6
	3    /21.6
	5    /21.6
	6    /21.6
	7    /21.6
	8    /21.6

	-FB5
	Multi-line
	1    /21.7
	2    /21.7
	3    /21.7
	5    /21.7
	6    /21.7
	7    /21.7



	-FB6
	Multi-line
	/22.6
	1    /22.6
	2    /22.6
	3    /22.6
	5    /22.6
	6    /22.6
	7    /22.6
	8    /22.6

	-FB6
	Multi-line
	1    /22.7
	2    /22.7
	3    /22.7
	5    /22.7
	6    /22.7
	7    /22.7




	J
	-J2.C1
	Multi-line
	1    /23.5
	2    /23.5
	3    /23.5
	4    /23.5
	5    /23.5
	6    /23.5
	7    /23.5
	8    /23.5


	-J2.C2
	Multi-line
	1    /24.5
	2    /24.5
	3    /24.5
	4    /24.5
	5    /24.5
	6    /24.5
	7    /24.5
	8    /24.5


	-J2.FB3
	Multi-line
	1    /19.3
	2    /19.3
	3    /19.3
	5    /19.3
	6    /19.3
	7    /19.3
	8    /19.3
	1    /19.4
	2    /19.4
	3    /19.4
	5    /19.4
	6    /19.4
	7    /19.4
	8    /19.4


	-J2.FB4
	Multi-line
	1    /20.3
	2    /20.3
	3    /20.3
	5    /20.3
	6    /20.3
	7    /20.3
	8    /20.3
	1    /20.4
	2    /20.4
	3    /20.4
	5    /20.4
	6    /20.4
	7    /20.4
	8    /20.4


	-J2.FB5
	Multi-line
	1    /21.3
	2    /21.3
	3    /21.3
	5    /21.3
	6    /21.3
	7    /21.3
	8    /21.3
	1    /21.4
	2    /21.4
	3    /21.4
	5    /21.4
	6    /21.4
	7    /21.4
	8    /21.4


	-J2.FB6
	Multi-line
	1    /22.3
	2    /22.3
	3    /22.3
	5    /22.3
	6    /22.3
	7    /22.3
	8    /22.3
	1    /22.4
	2    /22.4
	3    /22.4
	5    /22.4
	6    /22.4
	7    /22.4
	8    /22.4


	-J2.MP3
	Multi-line
	1    /19.3
	2    /19.3
	3    /19.3
	4    /19.3
	5    /19.3
	6    /19.3
	1    /19.4
	2    /19.4
	3    /19.4
	4    /19.4
	5    /19.4
	6    /19.4
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	Multi-line
	1    /20.3
	2    /20.3
	3    /20.3
	4    /20.3
	5    /20.3
	6    /20.3
	1    /20.4
	2    /20.4
	3    /20.4
	4    /20.4
	5    /20.4
	6    /20.4
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	Multi-line
	1    /21.3
	2    /22.3
	3    /21.3
	4    /22.3
	5    /21.3
	6    /22.3
	1    /21.4
	2    /22.4
	3    /21.4
	4    /22.4
	5    /21.4
	6    /22.4


	-J5.C1
	Multi-line
	1    /23.6
	2    /23.6
	3    /23.6
	4    /23.6
	5    /23.6
	6    /23.6
	7    /23.6
	8    /23.6


	-J5.UL
	Multi-line
	/22.6

	-UL
	Multi-line
	1    /22.6
	2    /22.6




	M
	-M1
	Multi-line
	/17.6
	T(W);S(V);R(U);PE    /17.7

	-BRAKE
	Multi-line
	/17.8


	-MP1
	Multi-line
	1    /17.7
	2    /17.7
	3    /17.7
	4    /17.7
	5    /17.7
	6    /17.7



	-M2
	Multi-line
	/18.6
	T(W);S(V);R(U);PE    /18.7

	-BRAKE
	Multi-line
	/18.8


	-MP2
	Multi-line
	1    /18.7
	2    /18.7
	3    /18.7
	4    /18.7
	5    /18.7
	6    /18.7



	-M3
	Multi-line
	/19.6
	T(W);S(V);R(U);PE    /19.7

	-BRAKE
	Multi-line
	/19.8


	-MP3
	Multi-line
	1    /19.7
	2    /19.7
	3    /19.7
	4    /19.7
	5    /19.7
	6    /19.7



	-M4
	Multi-line
	/20.6
	T(W);S(V);R(U);PE    /20.7

	-BRAKE
	Multi-line
	/20.8


	-MP4
	Multi-line
	1    /20.7
	2    /20.7
	3    /20.7
	4    /20.7
	5    /20.7
	6    /20.7



	-M5
	Multi-line
	/21.6
	T(W);S(V);R(U);PE    /21.7

	-BRAKE
	Multi-line
	/21.8


	-MP5
	Multi-line
	1    /21.7
	2    /21.7
	3    /21.7
	4    /21.7
	5    /21.7
	6    /21.7



	-M6
	Multi-line
	/22.6
	T(W);S(V);R(U);PE    /22.7

	-BRAKE
	Multi-line
	/22.8


	-MP6
	Multi-line
	1    /22.7
	2    /22.7
	3    /22.7
	4    /22.7
	5    /22.7
	6    /22.7




	MP
	-MP1
	Multi-line
	1    /17.6
	2    /17.6
	3    /17.6
	4    /17.6
	5    /17.6
	6    /17.6


	-MP2
	Multi-line
	1    /18.6
	2    /18.6
	3    /18.6
	4    /18.6
	5    /18.6
	6    /18.6


	-MP3
	Multi-line
	1    /19.6
	2    /19.6
	3    /19.6
	4    /19.6
	5    /19.6
	6    /19.6


	-MP4
	Multi-line
	1    /20.6
	2    /20.6
	3    /20.6
	4    /20.6
	5    /20.6
	6    /20.6


	-MP5
	Multi-line
	1    /21.6
	2    /21.6
	3    /21.6
	4    /21.6
	5    /21.6
	6    /21.6


	-MP6
	Multi-line
	1    /22.6
	2    /22.6
	3    /22.6
	4    /22.6
	5    /22.6
	6    /22.6



	Manipulator Base
	-Manipulator Base
	Multi-line
	/15.2
	/16.2
	/17.1
	/18.1
	/19.1
	/20.1
	/21.1
	/22.1
	/23.4
	/24.2
	LUG1    /15.2
	LUG2    /15.2
	PE    /15.4
	2    /17.1
	4    /18.1
	5    /17.1
	8    /18.1
	9    /19.1
	10    /19.1
	14    /20.1
	16    /20.1
	19    /20.1
	21    /21.1
	22    /21.1
	23    /22.1
	24    /22.1

	-R1.C1
	Multi-line
	1    /23.4
	2    /23.4
	3    /23.4
	4    /23.4
	5    /23.4
	6    /23.4
	7    /23.4
	8    /23.4
	9    /23.4
	10    /23.4
	11    /23.4
	12    /23.4


	-R1.C2
	Multi-line
	1    /24.2
	2    /24.2
	3    /24.2
	4    /24.2
	5    /24.2
	6    /24.2
	7    /24.2
	8    /24.2


	-R1.MP
	Multi-line
	1    /17.1
	3    /18.1
	6    /19.1
	11    /15.2
	12    /15.2
	13    /15.2
	15    /20.1
	17    /21.1
	20    /22.1


	-R1.SMB
	Multi-line
	1    /16.2
	2    /16.2
	3    /16.2
	4    /16.2
	5    /16.2
	6    /16.2




	Process hub
	-Process hub
	Multi-line
	/23.7
	/24.7

	-R2.C1
	Multi-line
	1    /23.7
	2    /23.7
	3    /23.7
	4    /23.7
	5    /23.7
	6    /23.7
	7    /23.7
	8    /23.7
	9    /23.7
	10    /23.7
	11    /23.7
	12    /23.7


	-R2.C2
	Multi-line
	1    /24.7
	2    /24.7
	3    /24.7
	4    /24.7
	5    /24.7
	6    /24.7
	7    /24.7
	8    /24.7




	R
	-R1.BR
	Multi-line
	/15.6


	-R1.C1
	Multi-line
	1    /23.3
	2    /23.3
	3    /23.3
	4    /23.3
	5    /23.3
	6    /23.3
	7    /23.3
	8    /23.3
	9    /23.3
	10    /23.3
	11    /23.3
	12    /23.3



	SMB
	-SMB
	Multi-line
	/16.5
	/17.1
	/18.1
	/19.1
	/20.1
	/21.1
	/22.1

	-SMB.J1
	Multi-line
	1    /17.1
	2    /18.1
	3    /17.1
	4    /18.1
	5    /17.1
	6    /18.1
	7    /17.1
	8    /18.1
	9    /17.1
	10    /18.1
	11    /17.1
	12    /18.1
	14    /20.1
	15    /21.1
	16    /20.1
	17    /21.1
	18    /20.1
	19    /21.1
	20    /20.1
	21    /21.1
	22    /20.1
	23    /21.1
	24    /20.1
	25    /21.1


	-SMB.J2
	Multi-line
	1    /19.1
	2    /22.1
	3    /19.1
	4    /22.1
	5    /19.1
	6    /22.1
	7    /19.1
	8    /22.1
	9    /19.1
	10    /22.1
	18    /19.1
	20    /22.1


	-SMB.P1
	Multi-line
	1    /16.5
	2    /16.5
	3    /16.5


	-SMB.P6
	Multi-line
	1    /16.5
	2    /16.5
	3    /16.5
	5    /16.5
	6    /16.5
	7    /16.5



	-SMB.J1
	Multi-line
	1    /17.1
	2    /18.1
	3    /17.1
	4    /18.1
	5    /17.1
	6    /18.1
	7    /17.1
	8    /18.1
	9    /17.1
	10    /18.1
	11    /17.1
	12    /18.1
	14    /20.1
	15    /21.1
	16    /20.1
	17    /21.1
	18    /20.1
	19    /21.1
	20    /20.1
	21    /21.1
	22    /20.1
	23    /21.1
	24    /20.1
	25    /21.1


	-SMB.J2
	Multi-line
	1    /19.1
	2    /22.1
	3    /19.1
	4    /22.1
	5    /19.1
	6    /22.1
	7    /19.1
	8    /22.1
	9    /19.1
	10    /22.1
	18    /19.1
	20    /22.1


	-SMB.P1
	Multi-line
	1    /16.5
	2    /16.5
	3    /16.5


	-SMB.P6
	Multi-line
	1    /16.5
	2    /16.5
	3    /16.5
	5    /16.5
	6    /16.5
	7    /16.5





	+AXIS3
	W
	-W1
	Multi-line
	/19.4
	/20.4
	/21.4
	/22.4
	/17.2
	/17.6
	/18.2
	/18.6
	/19.2
	/19.3
	/19.6
	/20.2
	/20.3
	/20.6
	/21.2
	/21.3
	/21.6
	/22.2
	/22.3
	/22.6




	=CAB
	+CM
	_
	-_7
	Multi-line
	/17.2
	/18.2
	/19.2
	/20.2
	/21.2
	/22.2
	/24.2
	/24.4
	/24.5
	/24.7





	=IRB660
	E
	-E2
	Multi-line
	/16.2



	+AXIS3
	FB
	-FB5
	-L2
	Multi-line
	/17.8
	/18.8
	/19.8
	/20.8
	/21.8
	/22.8


	-L3
	Multi-line
	/17.7
	/18.7
	/19.7
	/20.7
	/21.7
	/22.7


	-L4
	Multi-line
	/17.8
	/18.8
	/19.8
	/20.8
	/21.8
	/22.8
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