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サーボケーブルのまとめ方

z サーボモータのケーブルまとめ方によっては稼
動範囲が狭まったり、どうさじに引っかかるなど
不具合が発生する場合があります。

z 本書では「JO-ZERO+組み立て説明書」ではわ
かりにくかったケーブルのまとめ方最新版をご紹
介いたします。



腕サーボのケーブルのまとめ方

z 基本的に末端よりナ
イロンバンド（商品名
例インシュロックなど）
を用いて締め付けて
いきます。

１・ひじ関節サーボケーブル
が上腕ヨー軸回転時に張力
を受けないように余裕を持
たせて、肩関節ロール軸
サーボのケーブル、上腕
ヨー軸のケーブル3本をナイ
ロンバンドで固定します。

２・ケーブルの長さがそろうよう
に2箇所ほど腕サーボからの
ケーブルをまとめ、コンピュータ
ボックスの下側スロットからケー
ブルを引き込みます。

３・あまったケーブルはコン
ピュータボックス内に格納します。

右腕も同様にまとめま
す。



足サーボのまとめ方
左足の例１

z 腕と同様に末端よりナイロンバン
ド（商品名例インシュロックなど）
を用いて締め付けていきます。

１・足ロール軸サーボケーブルをサーボフ
レームにいったん止め、そこから足首
ピッチ軸サーボのサーボケーブルとさ
らにまとめます。

２・足首方向からあげてきたケーブルと膝関
節サーボのケーブルをまとめます。

３・膝からのケーブルと股関節ピッチ軸の
ケーブル股関節ピッチ軸のフレームあ
いた穴を利用してまとめます。

４・股関節ピッチ軸からの
ケーブルと股関節ロー
ル軸のケーブルをまと
めます。



足サーボのまとめ方
左足の例２

１・足からあがってきたケーブルを長さをそ
ろえつつ、基板を固定しているスペー
サを利用してロボット本体前から後ろ
方向にナイロンバンドで固定します。

２・このとき、できるだけ引き出して固定し、
長さがあまったケーブルについては本
体のコンピュータボックス内に格納し
ます。

３・右足も同じように処理を行い、コンピュー
タボックスのふた（背面パネル）を閉じ
ます。
このとき、ケーブルを挟み込まないよう
に注意します。



完成


