
コントローラ
様々な命令入力形態から最適なコントローラを選択!
ロボットに最適なサーボパラメータや加速度パターンが
あらかじめ登録されていますので、
面倒な設定なしでロボットをすぐに動作可能!!
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YHX コントローラは別ページです▶︎ P.22
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LCMR200 / GX シリーズ用 YHX コントローラ▶︎ P.22

LCM100 用 コントローラ LCC140 ▶︎ P.33

ヤ マハロボットを支 える高 性 能コントローラ

最大
16軸

3、4軸

2軸

1軸

C

●プログラム
  （ヤマハSRC言語）

●I/Oポイントトレース

●リモートコマンド

●オンライン命令

●プログラム
  （ヤマハBASIC２言語）

●I/Oコマンド

●リモートコマンド

●オンライン命令

●プログラム
  （ヤマハBASIC２言語）

●リモートコマンド

●オンライン命令

●パルス列

●I/Oポイントトレース

●リモートコマンド

●オンライン命令

RCX320、RCX340を最大4ロボット
（最大制御軸数16軸）まで接続可能です。

RCX340コントローラと
RCX320コントローラを連結できます。

ステッピングモータ

TRANSERVO Robonity PHASERFLIP-X

汎用サーボモータ
（30～600W）

リニアモータ

P ：ロボットポジショナ D ：ロボットドライバ ：ロボットコントローラ

小型サーボモータ
（24V・30W）

[T4L/T5L]
汎用

サーボモータ

[ABAS/ABAR/AGXS]

RCX320 RCX340

P P P

TS-S2

P

TS-SH EP-01 TS-X TS-P

C
RCX340

DD D

C

C C

SR1-X SR1-P

RDV-X RDV-P

ERCD

TS-SD

PLC

プログラム・ポイント設定を
していないコントローラ

5軸以上も対応可能
LANケーブルで
接続可能
YC-Link/E

YC-Link/E

マスタ

マスタ

スレーブ スレーブ スレーブ

プログラム・ポイント設定は
マスタが全て管理

RCX320
C

スレーブ

P

P.113 P.115

P.112

P.119 P.119

P.121

P.121

P.112

P.119

P.114

P.115P.115P.115
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I/O ポイントトレース

プログラミングレスで簡単
上位機器からポイント番号をバイナリで指定し、スタート信号
を入力すると指定されたポイントに移動します。コントローラ
側はプログラムレスでポイントデータをティーチングしておく
だけで動作可能です。

パルス列

加減速カーブを自在に作れる
位置決めユニットからのパルス列でロボットを制御します。 
コントローラ側にプログラムやポイントデータを持たせる必要
はありません。上位機器にコントロールを集中させたい場合に
便利です。

リモートコマンド

データ管理の一元化に最適
CC-Link や DeviceNetTM のワード機能を使い、ロボットに様々
なコマンドやデータの発行ができます。簡単な操作指示から、
ポイントデータの書き込みなどの高度な指示まで、ワード機能
の拡張性をフルに生かし、上位機器から自由自在にロボットコ
ントローラの機能を使うことができます。
※ 本機能はオプションネットワークボード選択時に有効です。

オンライン命令

全てを PC から実行
RS-232C や Ethernet ※を介し PC から直接ロボットコント
ローラに様々なコマンドやデータの発効や、データ、ステータ
スの受信ができます。ティーチングペンダントから実行可能な
ありとあらゆる操作を PC から実行することが可能です。
※ Ethernet はオプションネットワークボード選択時に有効です。
　（RCX320、RCX340 では標準です。）

プログラム入力

様々な動作設定・演算・条件分岐が可能
単軸ロボットコントローラは簡易ながら、I/O 出力、条件分岐など必要十分な機能を備えたヤマハ SRC 言語。多軸コントローラ RCX シリー
ズは各種演算や自由自在な変数設定、様々な条件分岐など、より高機能なプログラムまで可能なヤマハ BASIC2 言語。いずれも BASIC
に準拠した使いやすいロボット言語です。単純な動作からエキスパートユーザーの高度な作業まで、様々なご要望に応えます。

P O I N T  1

多彩な制御方式から選択可能

単軸ロボット
コントローラ ヤマハ SRC 言語 〈例〉

MOVA 1 , 100 ポイント 1 番にスピード 100% で移動。
DO 1 , 1 汎用出力 1 番を ON。
WAIT 2 , 1 汎用入力 2 番が ON するまで待つ。

多軸ロボット
コントローラ ヤマハ BASIC2 言語 〈例〉

IF DO(10)=1 THEN ＊ END もし汎用入力 10 番が ON なら＊ END に飛ぶ。
そうでないなら次の行に進む。

MOVE P, P2, STOPON DI(1) =1 ポイント2 番に移動。移動中に汎用入力 1 番が
ON したら止まる。

WAIT ARM ロボットアーム動作が終了するまで待つ。
P3=WHERE ポイント 3 番に現在位置を書き込む。
＊ END: “END” という名前のラベルを定義。
HOLD プログラムを一時停止。

DI 1 （20）ON

DI 2 （21）OFF

DI 3 （22）ON
P5指定

PLC

コントローラ
パラレル I/O
フィールドバス  CC-Link  DeviceNetTM

ポ
イ
ン
ト
番
号
指
定

スタート信号

ポイントデータ

PLCのワード機能

CC-Link  DeviceNetTM
0000 0064 007 B 0109

PLC コントローラ

位置決めユニット
コントローラ

パルス列

＠MOVA1,100 c/r I/f

PC コントローラ
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P O I N T  2

簡単最適セットアップ

面倒なパラメータ設定は一切不要
ロボットコントローラはヤマハロボット専用設計。ロボット動作に必要なゲインなどのサーボパラメータはあらかじめ最適値が登録
されています。面倒な設定・チューニングや制御の知識、経験がなくてもすぐに動作可能です。

加減速度設定が簡単
加減速度は機械寿命を左右する重要なファクターです。高すぎる加速度を設定すると機械寿命が低下し、低すぎるとモータパワーを
生かしきれず、タクトタイムが低下します。ヤマハロボットコントローラは機種ごと、負荷質量ごとにきめ細かく加減速度が決めら
れています。搬送質量パラメータを設定するだけで、機械寿命とモータ能力を考慮した最適な加減速度が自動的に設定されます。ロボッ
トを知り尽くしたヤマハならではの気配りです。（注：パルス列入力の場合は加減速度もお客様に設定していただく必要があります。）

ゾーン制御（＝最適加減速自動設定）機能
スカラロボットでは、アーム姿勢によるイナーシャ
の変化も考慮して常に最高のパフォーマンスを発
揮できるゾーン制御機能も搭載しています。よっ
て、最初に搬送質量を入力するだけで、モータピー
クトルクや減速機許容ピークトルクの許容値を超
えることなく、どんなときもモータのパワーをフ
ルに引き出し、高い加減速度を維持します。

YK500XG の X 軸の場合

アームを折り畳んだ状態と伸ばした状態
では、トルクで 5 倍以上違う。

寿命、動作時の振動、制御性に大きく影響

モータトルクがピーク値を超えると	 →制御性に悪影響、機械振動など
減速機の許容ピークトルク値を超えると	→早期破壊、寿命の大幅な低下

速度と加速度の概念

速度

「加速度」=100（%）

時間

「減速度」=100（%）
「速度」=100（%）

「速度」=50（%）

加速度算出アルゴリズム

搬送質量の
設定

加速度決定
・運転

搬送質量に応じた
加速上限値を自動
設定（上図参照）

運転開始時に加速度
上限を基準にして、
移動量と移動速度か
ら最適加速度を計算

最大搬送質量搬送質量設定値

m/s2

0kg 時の加速上限値
（最大加速度）

搬送質量設定時の
加速上限値

kg
最大搬送質量時の
加速上限値

各ロボットの最高速度に対する
割合(%)を指定します。

搬送質量の設定により自動設定される加速上限値
を基に、移動量や移動速度に応じて最適化される
加速度に対する割合(%)を指定します。

加速度に対する
割合(%)を指定
します。

制御装置

 

制御装置&モーションユニット

サーボアンプ ヤマハコントローラ

ゲイン調整
（チューニング）

モーション
パラメータ
設定

原点復帰
システム
構築

1. 2. 3. 運転4.  運転2.

サーボパラメータの調整が不要

搬送質量
設定1.
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P O I N T  3

多機能 • 拡張性
 ■ 多軸コントローラは 30,000 ポイント、単軸コントローラは1,000 ポイントまで対応。 
プログラム数はどちらも100 個まで作成可能。
 ■ CC-Link、DeviceNetTM、PROFIBUS、EtherNet/IPTM などの各種フィールドネットワークに対応しています。
※一部機種は対応していないネットワークもあります。

 ■ TS シリーズ、RD シリーズ、SR1シリーズ、RCX シリーズは制御電源とパワー電源を分離した 2 電源方式。
 ■ EU（欧州）の安全規格である CE マーキングに対応しているため、海外でも安心してご使用いただけます。 
TS シリーズ（TS-S 除く）、SR1シリーズ、RCX シリーズにおいては安全カテゴリ 4 まで対応可能です。

名称 種類 ポイント
数

プログラム
数

フィールドネットワーク対応 産業用 
Ethernet CE対応CC-Link DeviceNetTM EtherNet/IPTM PROFIBUS PROFINET EtherCAT

TS-S2/TS-SH
1軸ロボット
ポジショナ

255 - ○ ○ ○ - ○ - - ○

TS-X/TS-P 255 - ○ ○ ○ - ○ - - ○

EP-01 255 - ○ - ○ - ○ ○ ○ ○

TS-SD 1軸ロボット
ドライバ

- - - - - - - - - ○

RDV-X/RDV-P - - - - - - - - - ○

ERCD 1軸ロボット
コントローラ

1,000 100 - - - - - - - -

SR1-X/SR1-P 1,000 100 ○ ○ - ○ - - - ○

RCX320 1〜2軸 
コントローラ 30,000 100 ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

RCX340 1〜4軸 
コントローラ 30,000 100 ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○ ○

RDV-X/RDV-P FLIP-X PHASER

RDV-PRDV-X

パルス列制御専用
パルス列制御専用とすることでコンパクトかつ低価格を実現し
ました。

位置決め整定時間 40% 短縮
応答周波数が従来機種に比べ約 2 倍に向上。単軸ロボットの
位置決め整定時間が約 40% 短縮されました。※ 1

大幅なコストダウンが可能
自動機ユニットへの組み込みが容易なため、設計・部品選定・
セッティングなどの多大な労力を削減でき、大幅なコストダウ
ンが可能となります。

制御盤全体の省スペース化に寄与
コンパクト設計により従来機種に比べ横幅が最大 38% 削減し
ました。さらに放熱効率の改善により本体を隙間なく設置する
ことが可能となり、複数台並べて使用する場合でもすっきり設
置できます。

置き換えが簡単
従来機種と同様のパラメータ設定と取付穴を同ピッチにするこ
とにより、ソフト面、ハード面共に置き換えを容易にしました。

指令入力：ラインドライバ（2Mpps）

指令出力：ABZ 相出力（分周機能あり）

運転状況をリアルタイムに把握
速度、電流などをアナログ出力でき、運転状況をリアルタイム
に把握できます。専用サポートソフト RDV-Manager を使え
ばグラフィカルに表示ができます。

主電源：単相 / 三相両対応（200V)
単相電源でもフルスペックで動作可能です。

[ ロボットドライバ ]

※ 1. サーボモータ400W、ボールネジリード 20mm、40kg 可搬の場合。

運転方法 パルス列

入力電源 主電源	 単相/三相 200V〜230V
制御電源	 単相 200V〜230V

原点復帰方式 インクリメンタル
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EP-01 P.68 Robonity  ABAS/AGXS/ABAR

EP-01-A30EP-01-A10

[ ロボットポジショナ ]

運転方法 ポイントトレース（ポイント番号指定に
よる位置決め運転）/ リモートコマンド

入力電源
主電源 単相AC200～230V±10% 50/60Hz

制御電源 単相AC200～230V±10% 50/60Hz

原点復帰方式 アブソリュート

省スペースに最適
コントローラ同士の間隔を狭めて設置が可能です。

サポートソフト「EP-Manager」

設置面積
従来比
約47％
ダウン

760mm

20mm以上

従来品
TS-X

409mm

1mm

EP-01

設置幅まで縮めて大幅なダウンサイジングが可能！

容積
従来比
約37％
ダウン

EP-01従来品 TS-X

58 131

167

12440
150

事前確認
動作シミュレータ

動作シミュレータの機能が入っており、オフラインで
のシミュレーションが可能。

デバッグ
リアルタイムトレース

現在位置、速度、負荷率、電流値、電圧値などをリア
ルタイムでトレースします。また、トリガ条件を設定
し、条件成立時におけるデータの自動取得も可能です。
さらに、モニタ結果から範囲を指定して最大値、最小
値、平均値などを演算することができますので、万一
のトラブル時の解析に役立ちます。

保 守
アラーム履歴確認

アラーム発生時の位置・速度、運転状態、電流値・電
圧値などに加え、入出力 I/O 状態も表示。
状況の解析に大きく貢献します。

無償ダウンロード可能

「設定」→「事前確認」→「デバッグ」→「保守」がひとつ
でできるサポートソフト「EP-Manager」を無償でご提供。 
簡単な編集で操作を行うことができ、実動作から、位置決め
タイミングやモータ負荷などのモニタリングも可能です。

メインウィンドウ

パラメータ設定パラメータ設定 パラメータ設定ポイント設定 パラメータ設定動作
シミュレーションパラメータ設定ロボット操作 パラメータ設定保守

（アラーム履歴確認）パラメータ設定デバッグ
（リアルタイムトレース）

EP-Managerでできること

EP-Manager

WEBサイト（メンバーサイト）より
ダウンロード

無償 事前確認から保守まで充実した機能
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高速域でのトルク低下を抑制※

ベクトル制御方式を採用しているため、高速域でのトルク低下が少な
く、高荷搬でも高速動作が可能です。タクトタイム短縮に貢献します。 

優れた静粛性※

ステッピングモータ特有の甲高い動作音を抑え、AC サーボと
同等の静かな動作音を実現しました。

TS-Manager：リアルタイムトレース機能
現在位置、速度、負荷率、電流値、電圧値などをリアルタイム
でトレースします。また、トリガ条件を設定し、条件成立時に
おけるデータの自動取得も可能です。さらに、モニタ結果から
範囲を指定して最大値、最小値、平均値などを演算することが
できますので、万一のトラブル時の解析に役立ちます。

デイジーチェーン機能
複数台のTSシリーズコントローラおよびドライバをデイジーチェー
ン接続することで、パソコンから任意の1台のデータ編集が可能とな
ります（最大16台）。

※TRANSERVOシリーズ

最大16台

STHタイプ
スライドテーブルタイプ

SSタイプ
スライダタイプ

SRタイプ
ロッドタイプ

RFタイプ
ロータリータイプ

BDタイプ
ベルトタイプ

SGタイプ※２
スライダタイプ

TS-S2 TS-SH TS-SD※1

※1 STH タイプ垂直仕様、RF タイプセンサー仕様は TS-SD 未対応です。　※2 SG07 は TS-SH のみ対応です。

TS シリーズ 共通特長

TS-SD TRANSERVO

サポートソフト TS-Manager で簡単操作
ロボットポジショナ TS シリーズ同様、ロボットパラメータの
設定、バックアップ、リアルタイムトレースなどの多彩な便利
機能を備えた TS-Manager（Ver.1.3.0 以降）による操作が可
能です（ハンディターミナル「HT1」はご使用になれません）。

あらゆるパルス列指令入力に対応
パラメータ設定および信号配線方法により、オープンコレクタ
方式、ラインドライバ方式への対応が可能です。オープンコレ
クタ方式では 5V ～ 24V と広範囲の電圧に対応可能。お使いに
なる上位装置の仕様に合わせることができます。

「TRANSERVO」専用パルス列入力ドライバ
トランサーボ用のパルス列入力専用のロボットドライバです。

[ ロボットドライバ ]

TS-SD

運転方法 パルス列

入力電源 主電源	 DC24V±10%
制御電源	 DC24V±10%

原点復帰方式 インクリメンタル

 P O I N T

TRANSERVO シリーズ全モデルに使用可能

リアルタイムトレース可能な項目（最大4項目）
・電圧式
・指令速度
・指令電流値
・入出力I/O状態
・ワード入出力状態※2 ※ 1：TS-SD のみ　　※ 2：TS コントローラのみ

・指令位置
・現在速度
・現在電流値
・入力パルスカウント※1

・現在位置
・内部温度
・モータ負荷率
・移動パルスカウント※1
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TS-X TS-P

TS-S2/TS-SH TS-X/TS-PTRANSERVO FLIP-X PHASER

[ ロボットポジショナ ]

RS232C ポートを 2 ポート搭載
●サポートツール接続

直感的な操作性でコント
ローラの設計から保守まで
をサポートします。

●デイジーチェーン

2 ポートを使用して最大 16 台までデイジーチェーン接続が
可能です。

●通信コマンド

わかりやすい ASCII 文字列によるロボットの操作を行うこ
とができます。

100V/200V を選択可能
・�TS-X/P では電源入力に AC100/200V を選択可能。（20A

仕様は 200V のみ）

・TS-S2/SH は DC24V 入力。

TS-S2 TS-SH

 豊富な I/O インターフェース
NPN, PNP に加え、CC-Link, DeviceNetTM および EtherNet/
IPTM, PROFINET のフィールドネットワークを選択可能です。

●ポジショナインターフェース

入力16点、出力16点のI/Oインターフェースに機能を凝縮。
簡単位置決めだけでなく、制御装置との親和性を高める機能
が盛り込まれています。

●リモートコマンド

入力 4 ワード、出力 4 ワードの領域を利用して、数値デー
タを直接操作可能。直接位置決めコマンドを新たに追加して、
制御装置でのデータ一元化にますます貢献します。

●ゲートウェイ機能

ネットワークコストを低減する新しいつなぎのカタチを提案
します。(CC-Link, EtherNet/IPTM, PROFINET に対応 )

すっきり設置できるデザイン

取付サイズ統一
高さおよび取付ピッチを全シリーズで統一。制御盤内にすっきり配置できます。

選べる I/O インターフェース

運転方法
ポイントトレース
リモートコマンド
オンライン命令

ポイント数 255ポイント

入力電源 主電源	 DC24V±10%
制御電源	DC24V±10%

原点復帰方式
TS-S2	 インクリメンタル
TS-SH	 アブソリュート
	 インクリメンタル

運転方法
ポイントトレース
リモートコマンド
オンライン命令

ポイント数 255ポイント
入力電源 AC100V/AC200V

原点復帰方式
TS-X	 アブソリュート
	 インクリメンタル
TS-P	 インクリメンタル
	 セミアブソ

TS-XTS-P TS-SH

ステータス表示ランプ
（PWR,ERR）

通信コネクタ
（COM1,COM2）

ロボットI/Oコネクタ
（ROB I/O）

モータコネクタ
（MOTOR）

I/Oコネクタ

回生ユニットコネクタ
（RGEN）

電源コネクタ

アブソ電池を本体内に収納。
交換も前面より容易に行えます。
 (TS-X, TS-SHに対応 )

アブソ電池をすっきり収納

TS-X

盤内取り付けを容易にする
DINレール取付機構をTS-SH
に標準装備しました。
 (他機種もオプションにて装着可能 )

DINレール取付

TS-S2
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ポジショナインターフェース

簡単位置決め　「ポジショナ機能」
データ登録したポイントデータの番号を指定し、スタート指令
を入力することで簡単に位置決め運転を行うことができます。

時間P1 P2

速度

運転実行中

スタート

ポイント
番号選択

ポイント
番号出力

1 2

1 2

P1

番号 運転
タイプ

位置
（mm）

タイマ
（ms）

速度
（％）

加速度
（％）

減速度
（％） 分岐

ABS 100.00 100 100 100 0 0

P2 ABS 200.00 80 100 100 0 0 

ポイント番号を指定して
スタートするだけ

位置決め完了後に番号を出力
(開始時出力への変更も可能)

豊富な出力機能
TS コントローラには位置決め運転に連動した、様々な状態出
力を用意しています。シーンに応じた出力を選択、活用するこ
とで、制御装置のプログラム工数の効率化やセンサなど周辺設
備の削減などの省コスト化を促進します。

時間

速度

減速押付

ゾーン出力

押付状態

移動中出力

ジョグ入力が一定時
間内の場合はインチ
ングのみ。時間超過
でジョグ移動へ移行

出力一覧

・ゾーン出力・・・・・ 指定の2点間にいる場合にON出力
・位置近傍出力・・・ 目標位置から指定の範囲内に入るとON出力
・移動中出力・・・・・ 指定の速度以上でON出力
・押付状態・・・・・・・ 指定の押付力到達でON出力
 他、原点復帰完了状態、手動モード状態、警告出力、アラーム番号出力など

ジョグ、ポイント教示機能を標準割り付け
ジョグ移動やポイント教示機能を入力信号に標準搭載。タッチ
パネルなどのボタンに連動させれば簡易的な教示システムを構
築することができます。

簡易的な
教示システムを
構築可能！

連続運転、連結運転
分岐先を指定することにより、位置決め運転を連続して実行す
ることが可能です。また連結運転を指定しておくことで、分岐
先との運転を位置決め停止せず速度を変更しながら実行するこ
とができ、これにより制御プログラミングの簡素化やタクト短
縮が期待できます。

2

時間P2P1 P3 P4

速度

運転実行中

スタート

ポイント
番号選択

ポイント
番号出力

1

1 3 4

タイマ タイマ

1回のスタート指令で位置決め
運転を連続実行

位置決め停止せずに速度、位置、
運転タイプを変更可能。

連続運転
（P1→P2→P3）

連続運転
（P3→P4）

P3 ABS連結 300.00 100 100 100 4 0
P4 ABS 350.00 30 100 100 0 0 

P1
番号 運転タイプ 位置（mm） タイマ（ms）速度（％）加速度（％）減速度（％） 分岐

ABS 100.00 100 100 100 2 500
P2 ABS 200.00 80 100 100 3 800
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新しいつなぎのカタチ　「ゲートウェイ機能」

ネットワークコストを低減
フィールドネットワーク基板を搭載した 1 台のコントローラが、デイジーチェーン接続を介して最大で 4 台分の I/O インターフェー
スをまとめて管理します。これにより余計な機器をつけず、ネットワークコストを削減しながら、1 台につき 1 枚装着した場合と同
様の I/O 制御が可能となります。（CC-Link および EtherNet/IPTM に対応しています）

従来方式

NEW

フィールドネットワーク デイジーチェーン接続※

※ディジーチェーン接続用ケーブルが必要となります。

上位装置（フィールドネットワーク対応）

上位装置
ネットワークボードは最大で4台に　　 だけ！
ゲートウェイユニットは不要！

ネットワークボードが各コントローラに必要

ゲートウエイユニット

上位装置

ゲートウェイユニットが別途必要

ゲートウェイユニット

ネットワークボード

CC-Link
4枚→1枚へ
コストダウン！

1枚CC-Link 　　必要4枚

新機能

リモートコマンド

データ管理の一元化に最適
リモートコマンドとは、フィールドネットワークのワード領域を利用して、ポイントやパラメータなどのデータを制御装置が直接
扱うことのできる機能です。

ワード領域を利用して数値データを直接操作。データ管理の一元化を進めます。

位置、速度データを直接指定直接位置決めコマンド新機能

各種状態情報をリアルタイム更新連続クエリ

・現在位置
・電流
・内部温度

・電圧
・負荷率

クエリデータ一覧

制御装置でのデータ管理が可能

WIN0 WIN1 WIN2 WIN3
コマンド 速度データ 位置データ

WOUT0 WOUT1 WOUT2 WOUT3
ステータス － クエリデータ

クエリデータを5msごとに
リアルタイム出力！

位置、速度データ指定と
位置決めコマンドを一括送信！

リモートコマンドに、位置・速度データを直接指定したうえで、位置決め運
転を行う「直接位置決めコマンド」を用意しました。位置決めデータを制御
装置にて扱えるうえ、1コマンドで行うことができるため、制御装置のプロ
グラミングをシンプルに構成できます。

通常リモートコマンドは応答時しかデータを更新しませんが、連続クエリを
発行すると終了許可がでるまで一定間隔でデータを更新し続けます。運転
中に位置情報を取得して周辺機器との連携をとりたい、電流を取得してロ
ボットの状態を監視したい、などのシーンに威力を発揮します。

・実行中ポイント番号
・現在速度

「ポジショナインターフェース」と
「リモートコマンド」の並列処理
ポジショナインターフェースとリモートコマンドは
それぞれ 独立で動作するため、並列処理が可能となります。 

データ書き込み
データ読み出し
連続クエリ

リモート
コマンド

位置決め運転
○
○
○

ジョグ移動
○
○
○

リモートコマンド
位置決め運転

ー
ー
○

ポジショナインターフェース

◯：並列処理可能

〈使用例〉
● 位置決め運転中の現在位置を取得する
● ジョグ移動中の現在位置を取得する
● 連結運転中に目標位置を変更する

リモート
コマンド

ポジショナ
インターフェース

並列処理が可能

TS-S2/TS-SH/TS-X/TS-P
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シリアル通信設定ソフト「KEYENCE PROTOCOL STUDIO Lite」

タッチパネル表示器　「Pro-Face」  GP4000 シリーズ

デイジーチェーン接続

デイジーチェーン接続（最大 16 軸）
KV-L21V との通信は弊社製通信ケーブル (D-sub タイプ ) を
利用。デイジーチェーン接続をすれば最大 16 軸まで一括して
管理できます。

通信コマンドごとにデバイスが自動割付
通信形態をサイクリックに設定すれば、取得したい情報が自動
でデータメモリに格納されます。

タッチパネル表示器だけで簡単に状況確認と設定変更が可能
●ステータス（現在位置、現在速度など）の確認。
●ジョグ運転、インチング運転、原点復帰、エラーリセットなどの基本操作。
●ポイントデータ、パラメータを設定、編集、バックアップ。
●発生したアラームの確認及びアラーム履歴の詳細説明の確認。

3 言語対応
●日本語、英語、中国語（簡体字、繁体字）に対応。

PROTOCOL STUDIO Lite に TS 用設定ファイルを取り込めば、通
信設定、主要な通信コマンドが自動登録。ラダーレスでデータ編集、
ティーチングなどの作業が簡単に行えます。

シュナイダーエレクトリック製 GP4000 シリーズとロボットポジショ
ナ TS-S2、TS-SH、TS-X、TS-P とを接続することで、タッチパネル
からの基本操作など、その他多くの機能を使用することができます。

1 台の PC やハンディターミナル・タッチパネル表示器から、デイジー
チェーン接続されている任意のコントローラのポイントデータ、パラ
メータなどの各種設定や、運転、状態モニタが最大 16 軸まで可能です。

設計から保守まで、先頭のコントローラとの接続のみで済み、ケーブ
ルの挿抜をせずに、局番切り替えのみで任意のコントローラへのアク
セスが可能となります。

ASCII 文字列による扱いやすいコマンドプロトコルで、データ編集か
ら運転、状態モニタまで幅広く対応できます。

デイジーチェーンによる複数台接続にて使用すれば、簡単な多軸制御
を行うことができます。

最大16台接続可能
タッチパネル表示器
Pro-face

HT1

START

OK

PROTOCOL STUDIO Lite についてのお問合せ先
株式会社キーエンス www.keyence.co.jp/red/kv01/ 

Pro-face のホームページから、
プログラムファイルを無償でダウンロード可能

https://www.proface.com/ja

最大16台接続可能

KV-L21V

RS-232C

Pro-face
GP4000シリーズ

最大16台の
単軸ロボットポジショナと接続可能

LAN

RS-422

制御機器

RS-232C

サーバー
制御盤を開けなくても、
タッチパネル表示器
だけで状態確認と設定
変更ができます。

運用時のケーブル挿抜不要（最大 16 台）

通信コマンド
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ERCD T4L/T5L

トルク制限制御
プログラムコマンドでトルク制限制御が可能。トルクをかけた
状態での軸停止ができ、大きさの異
なるワークの連続した位置決めや、
圧入作業、ワークの保持動作などに
応用可能です｡

ゾーン出力機能
パラメータ設定により任意のポイント間で汎用出力の ON/OFF
設定が可能。正論理 / 負論理の設定
も可能で、外部機器による軸位置の
判定などが容易に行えます。設定は
最大 4 パターンまで可能です｡

ERCD

4 つの命令形態
多彩なコマンドが使用できるプログラム運転、ポイント番号を
指示するだけのポイントトレース運転の他、オンライン命令、
パルス列入力の 4 つの命令形態から選択できます｡

コンパクト設計
高機能化を実現しながらも、ボックス部 W44×H142×D117mm
のコンパクトさ。設置スペースを大幅に縮小できます。

多彩な入出力機能
フィードバックパルス出力機能があり、上位制御機器での現在
位置管理が簡単に行えます。またポイントトレース時に移動ポ
イント番号をバイナリで出力することもでき、動作ポイントの
確認が容易になりました。I/Oによるティーチング機能も追加し、
システム構築の自由度、使いやすさをさらに向上させています｡

この出力はプログラムやポイントトレース運転においても有効
で、分周設定により出力数を任意に変更可能です。

各種モニタ機能
入出力状態モニタ、デューティモニタをはじめ、LED ステー
タス表示でコントローラの状態を確認できます。

エラー履歴、アラーム履歴
過去に発生したエラーやアラーム履歴を HPB やパソコン画面
に表示して確認することができます。

ロボット番号管理
制御するロボットのロボット番号でコントローラを初期化すれ
ば、ロボットの機種ごとに適したパラメータを自動的に登録す
ることができ、面倒なサーボ調整を必要としません。

設定範囲

[ 単軸ロボットコントローラ ]

SR1-X/SR1-P FLIP-X PHASER

SR1-PSR1-X

多彩な命令方法
プログラム、ポイントトレース、リモートコマンド、オンライン
コマンドなど様々な命令方法から最適な方法を選択いただけます。
プログラムは BASIC ライクなヤマハ SRC 言語。単純な動作から、
I/O 出力、条件分岐など様々な動作を実行させることができます｡

完全アブソリュート対応
SR1-X は完全アブソリュート対応。原点復帰は不要です（バッ
クアップ期間は無通電で 1 年です）。

[ 単軸ロボットコントローラ ] I/O 割付機能
I/O の割付を変更することで、通常のプログラム運転に加え、ポイン
トトレース運転、ポイント教示、座標値指定によるトレース運転な
どが選択できます。ポイント教示モードでは I/O によるジョグ移動
が可能なため、HPB なしでも上位装置からポイント教示が行えます｡

現在位置出力機能
位置データをフィードバックパルスやバイナリデータで出力しま
す。これにより上位装置にてロボットの現在位置をリアルタイム
に把握することが可能。さらにゾーン出力や近傍のポイント番号
を出力するポイントゾーン出力などの機能も搭載しています。

トルク制限
任意のタイミングで最大トルク指令値の制限が行えますので、
押し付け・ワーク把持などの動作に有効です。さらに、パラメー
タデータ値によるトルク制限に加え、アナログ入力電圧による
トルク制限も可能です。

運転方法 プログラム、ポイントトレース、リモートコマンド
オンラインコマンド

ポイント数 1000ポイント

入力電源

制御電源 単相AC100～115/200～230V ±10％以内

主電源

SR1-X05/SR1-X10　
　単相AC100～115/200～230V ±10％以内
SR1-X20
　単相AC200～230V ±10％以内
SR1-P05/SR1-P10
　単相AC100～115/200～230V ±10％以内
SR1-P20
　単相AC200～230V ±10％以内

原点復帰方式 SR1-X：アブソリュート
	 インクリメンタル

SR1-P：インクリメンタル
	 セミアブソ

運転方法
プログラム
ポイントトレース
オンラインコマンド
パルス列

ポイント数 1000ポイント
入力電源 DC24V±10％以内
原点復帰方式 インクリメンタル
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マルチタスク機能
ロボット周辺装置など複数のタスクを同時に並行して実行
させることが可能な機能で最大 4 タスクまでのマルチタス
クを実行可能です。マルチタスク機能と JMPP コマンドの
組み合わせにより移動中に指定ポイントを通過すると I/O
を出力させることができます｡

P1

P1

P2
P3

P0

P2

設定範囲

移動中の条件停止機能
アーム移動中に MOVF コマンドの I/O 条件で減速停止をさ
せることが可能です。目標位置をセンサーなどで探す場合
に利用できます。

I/O条件

停止

位置情報出力機能

DO0 = OFF DO0 = OFF

位置

DO0 = ON

P900 P901

出力論理の反転が可能です。

ゾーン出力
ロボットの位置が指定
された範囲内にあるか
どうかを出力

移動中のポイントのみに
限定することも可能です。

位置P3 P127

DO（7） （0）
0000　0011

DO（7） （0）
0111　1111

ポイントゾーン出力
ロボットの位置が近傍
のポイント番号をバイ
ナリ出力

DO（15） （0）

位置

0011　1111　1100　0000

163.20［mm］

出力する位置データ単位を
パラメータにて調整可能です。

バイナリ出力
ロボットの現在位置を
16 ビットバイナリ出力

（本機能は SR1のみです）

A相
上位装置
（カウンタ）

B相

上位装置にてリアルタイムに監視可能。
分周機能内蔵。

フィードバックパルス出力
ロボットの現在位置カ
ウンタを A/B 相ライン
ドライバ出力

ポイント教示
上位装置よりロボットのジョグ移動およびポイントの
ティーチング（教示）を行うことが可能です。

 ■ 概念
● JOG+/JOG- 命令によりロボット

を教示したい位置まで移動
●	PSET 入力により指定されたポイ

ント番号に現在位置を登録

位置

JOG- JOG+

0
位置▲

現在位置

PSET

0

トルク制限機能
運転中にトルク制限を行うことで、押し付け、ワーク把持
などの動作を行うことができます。

TLM

CW

CCW

電流

トルク
制限値1

トルク
制限値2

 ■ 概念  ■ 特長
SR1
●	TLM 入力による上位での制限タイミング管理
●	トルク制限状態出力（TLON）による制

限状態の把握
●	入力によるトルク制限値切替（最大4パターン）
●	プログラムコマンドでのトルク制限可能
●	アナログ入力（0 〜 +10V/12bit）によ

るトルク制限可能

ERCD
●	T プログラムコマンドでトルク制限します

移動データ変更機能
移動中に移動速度や目標位置の変更が可能です（本機能は
SR1 のみです）。

入力1 入力2 入力3

位置

速
度

 ■ 概念  ■ 特長
●	移動命令入力による上位での移動変更タ

イミング管理
●	移動命令は ABS-PT（絶対移動命令）も

しくは ABS-BN（バイナリ指定移動命令）
●	切替速度指定は1〜100%（最大4パターン）
●	減速領域での変更は無効

SR1-X/SR1-P/ERCD 各種機能

ヤマハ SRC 言語便利機能
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2 軸 3 軸〜 4 軸

複数台のロボットの制御を一台のマスタコントローラで管理可能
RCX340 コントローラは、コントローラ間の高速通信が可能となりました。マスタコントローラから各スレーブのコントローラに動作
指令を出せるようになったため、プログラムやポイントは上位のマスタコントローラのみを管理するだけで OK です。また、マルチタ
スクにも柔軟に対応しているため、PLC を使うやり取りも簡素化できるため、システムをより簡単に低コストにて構築可能です。

ハイレベルな設備構築が実現できる高度な機能性
高速通信により複数台ロボットの同期動作が可能になりました。コントローラ間リンクによりプログラムは一台のコントローラに記
載するだけで OK。新開発のアルゴリズムにより、位置決め時間の短縮や軌跡精度の向上も達成しました。

従来方式

全てのコントローラを1台のPLCが制御。

各コントローラにプログラムを設定、I/Oで同期をとりながら動く。

プログラム1 プログラム2 プログラム3 プログラム4

● 最大4ロボットまたは16軸の制御が1台のマスタRCX340で
　管理できるようになります
● 各ロボットの同時スタート・同時到着も自由自在

RCX340

PLC

マスタ スレーブ スレーブ スレーブ

プログラム設定を
していないコントローラ

LANケーブルで
接続可能
YC-Link/E

プログラム・設定は
マスタが全て管理

[ 多軸ロボットコントローラ ]

RCX3シリーズ
RCX320 RCX340

RCX340RCX320

対応軸数 2軸

運転方法
プログラム
リモートコマンド
オンライン命令

ポイント数 30000ポイント

入力電源
制御電源 単相AC200V～230V±10%以内
主電源 単相AC200V～230V±10%以内

原点復帰方式
アブソリュート
インクリメンタル
セミアブソ

対応軸数 3, 4軸

運転方法
プログラム
リモートコマンド
オンライン命令

ポイント数 30000ポイント

入力電源
制御電源 単相AC200V～230V±10%以内
主電源 単相AC200V～230V±10%以内

原点復帰方式
アブソリュート
インクリメンタル
セミアブソ

モーションの最適化
ロボットの性能を最大限に引き出すため、動作パターンに合わ
せたモーションの最適化をさらに強化しました。動作タイムの
短縮や停止時の振動抑制など、より質の高いロボット動作を実
現します。

■最適な加減速モーション
振動を抑えつつ高速な動作ができる加減速モーションを生成します。 

データテーブルの追加
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モーション機能の大幅改善によるなめらかな動きの実現
新サーボ・モーションエンジン搭載により、さまざまな動作の連結が可能になりました。新開発のアルゴリズムにより、位置決め時間
の短縮や軌跡精度の向上を達成しました。

回生ユニットが内蔵
回生抵抗（RGU3 相当）が内蔵されているため既存のロボットと接
続する場合、追加の回生ユニットは不要です。

USB バックアップ可能な PBX 対応
プログラミングボックス「PBX」に対応し
ています。機能追加・修正作業が簡単で、
プログラミング知識が無い方でも操作可能
です。USB メモリにコントローラデータを
保存する機能も搭載しています。
操作メニューは日本語、英語、中国語に対応。

エラー状況がすぐにわかる
コントローラ前面にある「7セグ LED ディスプレイ」に運転状況が
表示されます。異常が発生するとエラーメッセージが表示されるた
め、プログラミングボックスを接続しなくてもエラー状況の把握が
すぐに行えます。

▲ 7 セグ LED ディスプレイRCX340

異なる動作の連結が可能

■CONTオプションの機能拡張
PTPと補間動作、コンベアトラッキングなど、異種動作の連結により高速化が
図れます。

■用途による使い分け
連結PTPでは移動時間を優先し、直線部分と円弧補間部分で動作速度を変えて移動します。
PATHは事前に経路を登録することで、複雑な経路でも一定速度で動作させることが可能となり、さらに軌跡精度も向上します。シーリングなどの用途に最適です。

■連続動作の向上
障害物の待避などを目的に動作途中で中継ポイントを経由する場合など
CONTオプションを使用することで、各動作ごとに減速停止をせず滑らかに連
結動作をすることが可能です。
動作の種類（PTP、補間動作）に関わらず連結が可能です。

MOVE 
P,P1,CONT MOVE P,P4

MOVE C, P2,P3,CONT

連結 連結

【例：PTP　  CP】

通常の移動

PTP1で減速し終わってから
次の動作が始まる

PTP1

PTP2P1

現在位置

P2

アウト有効位置範囲

公差範囲

CONTオプション使用

減速している途中から次の
動作が始まるため、
移動時間が短縮される

PTP1

PTP2

公差範囲

P1

現在位置

P2

アウト有効位置範囲

連結PTP
直線部分と円弧部分で動作速度が異なる

PATH
全ての経路で速度を一定に保って移動する

高速
中速
低速

MOVE 
P,P1,
CONT

MOVE 
P,P2

連結
CTMOVE

【例：PTP　  コンベアトラッキング】

直線・円弧部分ともに
一定速度で動作
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サポートソフト「RCX-Studio 2020」対応
従来製品「RCX-Studio Pro」に 3D シミュレータ機能やプログラミングテンプレート（プログラム雛形自動生成機
能）などの新機能を搭載し、よりユーザビリティを向上させました。

3Dシミュレータ機能

プログラムテンプレート機能（プログラム雛形自動生成機能）

ロボットと周辺機器を3Dで表示しパソコン上でロボットの動作を
シミュレーションします（スカラロボットと直交ロボットに対応）。

10種類のアプリケーションのプログラムテン
プレートを搭載しています。手順に従い操作
していくだけでプログラムの雛形が自動生成
されます。

プログラム自動変換機能

▶ ロボットの配置検討やティーチング、デバッグなどが可能
▶ 設備稼働前にロボットと周辺機器の干渉チェックが可能

実際のロボットが無くても
事前のレイアウト検証が可能

プログラム作成時間の
大幅な短縮が可能

RCX240以前のコントローラプログラムをRCX3シリーズ用に変換

サイクルタイム計算機

プログラムテンプレート

プログラム編集

データ編集

iVY2エディタ

カスタムウィンドウ 

手動操作

自動運転

デバッグ実行

IOモニタ

データ転送

データ比較

アラーム履歴

リアルタイムトレース

保守導入設計検討

3Dシミュレータ

その他の機能

従来製品「RCX-Studio Pro」から継承された豊富な機能により、
立ち上げから保守までヤマハロボットの運用をサポートします。 

サイクルタイム
計算機能

リアルタイム
トレース機能

データ
比較機能

カスタムウィンドウ
作成機能

ピック＆プレイス パレタイジング 実行プログラム切り替えコンベアトラッキング ビジョンによる掴みずれ補正 ビジョンによるパレットピッキング 

◉ ピック＆プレイス 
◉ パレタイジング 
◉ 塗布作業 
◉ 実行プログラム切り替え 
◉ コンベアトラッキング
◉ ビジョンによるパレットピッキング 
◉ ビジョンによる塗布作業 
◉ ビジョンによる掴みずれ補正 
◉ ビジョンによる掴みずれ＆搭載位置補正
◉ ビジョンによる掴みずれ＆搭載位置補正（マスタなし）

対応アプリケーション
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多彩なフィールドバスに対応 / 最大４台接続でロボットを集中管理
RS-232C、Ethernet ポートを標準で装備。そのほか CC-Link、EtherNet/IPTM、DeviceNetTM、PROFIBUS、PROFINET※ 1、EtherCAT
など充実したフィールドバスに対応可能で、多種多様なデバイスとの接続、制御を行うことができます。５軸以上の場合、YC-Link/E
を使うことで RCX340 コントローラを最大４台接続できるので、複数台のロボットを集中管理できます。また YC-Link/E※２を使用す
ると、複数台のロボットをあたかも１つのコントローラで動かしているように扱うことが可能なため、ロボットのプログラム作成や管
理が非常にラクに行えます。そのためセットアップに費やす人件費などの見えないコストの削減に貢献します。
※ 1. PROFINET Ver.2.2 に対応
※２. YC-Link/E をご注文の際はどのロボットを何台目のコントローラに接続するかをご指定ください。

一段と充実した拡張性
RS-232C と Ethernet ポートを標準で装
備。オプションで CC-Link、DeviceNetTM

に加え、EtherNet/IPTM、EtherCAT といっ
た高速・大容量の幅広いフィールドネッ
トワークに対応します。汎用サーボアン
プとの連結や、他社 VISION との連結も
容易で、RCX320、RCX340 はまさに “ つ
ながるコントローラ ” と呼べるでしょう。

標準装備 Ethernet集中プログラム管理

RCX340を最大４台（16軸）接続可能

ロボットビジョン及び電動グリッパに対応
ロボット一体型ビジョン「RCXiVY2+」及び電動グリッパ「YRG シリーズ」に対応しています。制御は全てロボットコントローラ
1 台で可能です。PLC など上位装置とのやり取りが不要のため、セットアップや立ち上げが圧倒的に容易です。

コントローラ間通信

コスト削減

プログラム作成がラク

RCX320、RCX340を
最大４台（最大制御軸数16軸）まで
接続可能

より柔軟なロボット構成

複数台のロボットを集中管理

照明

電動グリッパ：YRGシリーズ

照明カメラ

ロボットビジョン：RCXiVY2+ System

RCX340



125

リニアコンベアモジュール

LCM
R200

リニアコンベアモジュール

LCM
100

ス
カ
ラ
ロ
ボ
ッ
ト

YK-X
ロ
ボ
ッ
ト
ビ
ジ
ョ
ン

RCX iVY2+
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

Robonity
リ
ニ
ア
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

PHASER
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

FLIP-X
小
型
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

TRANSERVO
直
交
ロ
ボ
ッ
ト

XY-X
ピ
ッ
ク
＆
プ
レ
イ
ス

YP-X
ク
リ
ー
ン

CLEAN
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ

CONTROLLER
電
動
グ
リ
ッ
パ

YRG
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ

YHX
ア
プ
リ
ケ
ー
シ
ョ
ン

APPLICATION
販
売
終
了
モ
デ
ル

SERVICE PERIOD

単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

GX

4 軸コントローラの RCX340 は、単軸・
直交・スカラ・ピック＆プレイスの全機
種に対応しています。
ボールネジタイプの FLIP-X、リニアモー
タタイプの PHASER の混在制御も可能
ですので、用途に合わせた自由な組み合
わせが可能です。また、複数台のロボッ
トの保守用としてご用意いただく場合も
1 台で OK。設定変更するだけでどの機種
にもお使いいただけます。
※ 24V 仕様モデル、Robonity series を除く。

RCX340 は単軸・直交・スカラ・P&P 全てに対応可能※

予知保全情報のリアルタイム出力機能搭載

産業用　Ethernet オプション　リアルタイム出力機能
産業用 Ethernet オプション（EtherNet/IP, EtherCAT, Profinet）を選択した場合、エラーステータス、現在位置、電流値、モータ負荷率、
稼働時間など、予知保全に必要な情報をリアルタイムに出力し、“ 止まらない生産ライン ” の実現に貢献します。

RCX340 RCX340
RCX320

産業用Ethernet オプション

RCX340

予知保全情報

リアルタイム出力

RCX320, RCX340を最大4台（16軸）

集中プログラム管理

※

※

※

※リアルタイム出力機能対応

エラーステータス

電流値

稼働時間

コントローラ温度

現在位置

速度

モータ負荷率

インポジション

I O

リアルタイム出力機能

【ロボット構成例】
2軸ロボット 1軸ロボット

（FLIP-Xシリーズ）

2軸ロボット 2軸ロボット

3軸ロボット 1軸ロボット
（PHASERシリーズ）

スカラロボット
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RCX コントローラの主な特長と機能

パレタイズをしたい ロボット先端からツールをオフセットさせて使いたい

周辺装置との干渉を防止したい ワークを軽く押込みしたい

パレット上の4隅の座標値を入力し、縦方向・横方向の個数を指定することで各
ポイントの座標値を自動で生成します。高さ方向の座標値・個数を指定すること
で立体的なパレットにも対応します。
定義できるパレットは最大40個ですが、4隅の座標値や各方向の個数はプログ
ラムで変更することが可能なため、実質的にいくつでも対応できます。

ロボットの先端軸にオフセットした状態でツールを取り付けたとき、オフセット
したツール先端の座標を基準にロボットを動作させるための機能です。
特に複数のハンドがある場合や、スカラロボットや回転軸を含むロボットで
ツールを中心に回転させる場合に有効です。

あらかじめ登録した範囲内にロボットが入ると指定したポートに信号を出力します。
装置内に干渉物があってロボットの動作範囲を制限したい場合や、複数台のロ
ボットがお互いに干渉するレイアウトで使用する場合などに便利な機能です。
自動・手動の運転モードに関わらず機能しますので、ティーチング時のジョグ操
作にも有効です。

ワークの圧入などでモータのトルクや移動速度を制限して動作させることが可
能です。指定した押付時間を経過しても目的位置まで移動が完了しなかった場
合は動作を停止します。

・同時に使用できるパレット数：40
・2 次元 /3 次元パレットに対応

・登録できるハンド：32
・R 軸がある場合の指定方法：	1) +X 方向を基準にした場合の角度
	 2) ハンドの長さ
	 3) Z 軸のオフセット量

・登録できる領域数：32
・自動運転中はもちろん、手動運転中も機能する

・指定は軸単位
・押付力指定：定格推力に対する % で指定
・押付時間値：1 〜 32767msec
・押付速度指定：1 〜 100%
・STOPON 条件指定：条件成立で移動停止

サンプルプログラム
PDEF(1)=3,4,2,P3991	･･･ パレット定義 1 を P3991 ～ P3995 を使って、Nx : 4、

Ny : 3、Nz : 2 に定義する

PMOVE(1,16),S=50	 ･･･ ロボットをパレット番号 1 の位置番号 16 のポイントに
速度 50% で移動

サンプルプログラム
HAND H1= 0.000 150.000 0.000 R
HAND H2= -90.000 100.000 0.000 R
P1= 150.000 300.000 0.000 0.000 0.000 0.000
CHANGE H1	 ･･･ ロボット1のハンドデータをハンド1に変更
MOVE P,P1	 ･･･ ロボット1のハンド1の先端がP1へ移動
CHANGE H2	 ･･･ ロボット1のハンドデータをハンド2に変更
MOVE P,P1	 ･･･ ロボット1のハンド2の先端がP1へ移動
HALT

P[5]

P[3]

P[1]

Nx

Nz

NyP[2]

P[4]

13
⑰ ⑱ ⑲ ⑳

㉒㉑
㉓

⑭ ⑮
⑯

❶ ② ③
❹

⑤
⑥ ⑦

⑧

❾ ⑩ ⑪
12

・最大：32 領域指定可能
・手動運転時も有効

指定領域1

指定領域2

ハンド定義なし ハンド定義あり

ハンド1を指定した場合は、
この座標を基準に動作する。 ハンド1

ハンド2

この位置まで圧入する

①目的位置まで移動完了
　したら動作終了

②目的位置まで移動できない場合、
　指定した時間を経過したら終了

圧入動作

現在位置

P1

サンプルプログラム
PUSH(3,P1),F=20,TIM=5000,S=10
	 ･･･ 第3軸をP0で指定された位置へ下記の条件で移動 
	 　  押付力：定格推力の20％、押付時間：5秒、速度：10％
	 　  ＊押付力が20%に達した状態が5秒以上経過すると命令を終了する

機能：パレタイズ

機能：領域判定出力 機能：トルク制限（PUSH）

機能：ハンド定義
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リニアコンベアモジュール
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2次元・3次元の直線および円弧補間制御が可能です。シーリング作業の他、障
害物の回避などで経路を指定して動作させたい場合などに有効です。

メンテナンスなどでロボットの再設置や交換を行った場合、座標系にズレが生
じることがあります。そのような場合はシフト座標機能を使用することで座標
系の補正を行うことができますので、ポイントデータをそのまま利用可能です。
再度ティーチングをする必要はありません。

シーリング時に吐出のON/OFFをさせる用途など、補間動作時に軸動作を止め
ることなく指定位置で汎用出力のON/OFF制御が可能です。
MOVEコマンド、PATHコマンドのどちらでも使用できます。

シーリングでは経路の正確性と共に移動速度が一定であることが求められま
す。PATHは直線と円弧で構成された経路上を指定した速度で移動する機能
で、移動中の速度変動が少ないためシーリング用途に最適です。
経路の一部のみ速度を変更したり、移動中の任意の区間で指定ポートに信号を
出力することができます。

・直線補間と円弧補間に対応
＜オプション＞
・SPEED：相対速度指定
・DSPEED：絶対速度指定
・VEL：直線速度指定（mm/s で指定）
・STOPON 条件指定：条件成立で減速停止
・CONT 指定：次の移動命令と連結
・加速度、減速度指定
・ポート出力指定：指定距離移動後に信号を出力

・定義できるシフトの数：40

・小数点以下 3 桁まで指定可能（mm）
・1 つの MOVE 文で 2 回まで指定可能

・指定した経路を「一定速度」で移動する
・�あらかじめ「PATH SET、PATH、PATH END」で経路を指定しておいてから、
「PATH START」で移動を開始する

・最大 1000 ポイントまで指定可能

サンプルプログラム
MOVE L,P20	 ･･･ 現在位置からP20へ直線補間移動
MOVE C,P21,P22,P23,P20	 ･･･ P21, P22, P23, P20で構成する円弧補間移動
MOVE L,P24	 ･･･ P24に直線補間移動

サンプルプログラム
S0= 0.000 0.000 0.000 0.000	 ･･･ S0のシフト座標を定義
S1= 100.000 200.000 50.000 90.000	 ･･･ S1のシフト座標を定義
P3= 100.000	 ･･･ P3のポイントデータを定義
SHIFT S0	 ･･･ シフト座標をS0に変更
MOVE P,P3	 ･･･ P3にPTP 移動
SHIFT S1	 ･･･ シフト座標をS1に変更
MOVE P,P3	 ･･･ P3にPTP 移動
HALT

サンプルプログラム
A!=10
B!=20
MOVE L,P1,DO(20)=1@A!,DO(20)=0@B!･･･P1へ移動開始後、10mm離れる 
		 タイミングで DO(20) をオンし、 
		 20mm離れるタイミングでDO(20) 
 	 をオフする

サンプルプログラム
PATH SET
PATH L,P1,DO(20)=1@10	 ･･･	 在位置からP1へ直線補間で移動中、
	 開始位置から半径10mmの位置でDO(20)に
	 1を出力するよう設定
PATH L,P2,DO(21)=1@12.5	 ･･･	 P2へ直線補間で移動中、P1から半径12.5mm
	 の位置で DO(21)に1を出力するよう設定
PATH END
PATH START

元の座標 再設置後の座標 シフト座標で補正

Y

X

Y

X

Y
X

PTP移動の場合 直線補間の場合

PTPでは障害物にあたってしまう

終了
開始

直線部分・円弧部分ともに
同じ速度で動作します。

円弧部分
直線部分

円弧部分

円弧部分

START

ON

OFF

距離1 距離2

指定した経路で動かしたい ロボットを取り外したいが、 
再ティーチングはやりたくない

機能：直線補間・円弧補間（2D・3D）

一定速度でシーリングを行いたい

機能：PATH 文

シーリングの移動中に信号を出力したい

機能：通過点出力

機能：シフト座標
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複数のRCXコントローラをリンクして1台のマスターコントローラで制御可能。
単軸・直交・スカラロボットを混在させることも可能で、ネットワークボードやビ
ジョンユニットなどは全てマスターコントローラのみに搭載します。
そのため1台のカメラ情報を複数のロボットで共有することも可能です。

エラーステータス、現在位置、電流値、モータ負荷率、稼働時間など、予知保全
に必要な情報をリアルタイムに出力可能です。
※産業用Ethernetオプション（EtherNet/IP、EtherCAT、Profinet）に対応。

ロボットと周辺機器など複数のタスク（最大16タスク）を同時に並行して実行
することが可能です。タスクごとに優先順位をつけることも可能で、タスク起動
中に優先順位の変更もできます。
コンベアトラッキング時にビジョンとロボットの動作を別タスクで同時に実行
し、ロボット動作時も常にワークを監視するなどの用途に有効です。

・同時に実行できるタスク：16
・優先順位：1 〜 64（高い〜低い）

・最大でコントローラ 4 台まで接続可能
・RCX340 を使用した場合、最大 16 軸まで対応

サンプルプログラム
プログラム名 <TRACK_MAIN>
START<CONV_SCAN>,T2
*CONVEYOR:
WHILE CCHEKQUE(1)=-1

CRMVQUE(1)
WEND
IF CCHKQUE(1)>0 THEN

（ロボットの動作ルーチン）

ENDIF
GOTO *CONVEYOR

プログラム名 <CONV_SUB>
CTVISION ON(1)
*SCAN:
VSEARCH 1,2,0
IF VGENCNT>0 THEN
FOR I%=0 TO VGETCNT-1
CADDQUEV 1,VGETPOS(I%),TG=I%
NEXT I
ENDIF
GOTO *SCAN

･･･�サーチタスクの開始

･･･�作業エリアを通過したワークがなくなる
まで繰り返し

･･･�エリアを通過したワークの要素を削除

･･･�作業エリアに入ったら作業を開始

･･･�ルーチンを繰り返し

･･･�コンベア 1 でビジョン使用に切り替え

･･･�サーチを行う
･･･�ワークが検出された場合の処理
･･･�サーチ結果を位置監視配列に追加
･･･�位置監視キューに追加

･･･�サーチを繰り返す

YC-Link/E

現在位置 現在速度 総稼働時間 現在電流値
指令電流値 モータ負荷率 アラーム内容 その他

しきい値

時間メンテナンス

電流値

稼働時間

1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4

YC-Link/E

マスタ1 スレーブ2 スレーブ3

YC-Link/E

マスタ スレーブ

予知保全に必要な情報を出力したい ２台のロボットを効率的に動作させたい

複数のロボットで 1台のコントローラで制御したい

機能：YC-Link/E

機能：リアルタイム出力 機能：マルチタスク
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リニアコンベアモジュール
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GX

1台のコントローラの各軸を複数台のロボットに振り分けて設定可能です。
RCX320は2軸、RCX340は4軸まで対応。さらに、複数台のコントローラを
YC-LINK/Eで接続することで、最大でロボット4台・16軸まで設定できます。

同じタイプのロボット2台を同期制御する機能。主軸を動作させると従軸がそ
れに合わせて追従して動作します。
重量物の搬送や直交ロボットのY軸ロングストローク対応などに有効です。ま
た、リニアモータなどダブルキャリアのロボットで2つのスライダを同期させるこ
ともできます。

ダブルキャリアのロボットで、両キャリアの衝突をコントローラ内の制御で防止
します。ゾーン制御や外部センサーの設置などは不要です。
キャリアよりも大きなパレットを搭載している場合は、キャリア間の最小距離を
パラメータで設定可能です。

・MOVE[1] ～ MOVE[4] 命令で各ロボットごとに動作が可能。
・マルチタスクを使用することで、各ロボットのスムーズな連携も可能。

・リジットデュアル：主軸と従軸が高い剛性で連結されている
・フレキシブルデュアル：主軸と従軸が力干渉しない or 連結されていない
・タンデムデュアル：同じ軸上の 2 つのスライダを同期させる

・�RCX でダブルキャリアのロボットを動作させる場合に対応（N15、N18、
PHASER シリーズ）。

ロボット1

ロボット2

衝突防止

RCX340

従軸は主軸に合わせて移動

主軸・従軸で同期するので高精度で移動可能
可搬質量は実質2倍になる

従軸

主軸

Y軸のストロークを長くできる

ガントリタイプの場合、
Y軸が長いと位置ズレが起こる

サポートガイド
主軸

A B

A

A
A’

B

A B

B

1. A が移動すると衝突する場合

最小ピッチを指定

2. B のスライダが移動すると

3. A のスライダが移動開始する指定ピッチ以下の位置には
移動しない。

コンベア上で動いているワークの動きに追従してピックすることができます。
直線及び円弧のトラッキングに対応しており、エンコーダの入力信号を元に追
従動作を行いますので、コンベア速度が変動した場合も追従可能です。
ロボットビジョンによりサーチしたワークだけでなく、センサー信号入力による
トラッキングにも対応しています。

・�ビジョントラッキング及びセンサーとラッキングに対応
・エンコーダ接続台数：2 台
・対象エンコーダ：26LS31/26C31 相当ラインドライバ
・最高応答周波数：2MHz

円弧でワークを追従

1台のコントローラで複数台のロボットを制御したい

直交ロボットの Y 軸ストロークを長くしたい 動くものに追従しながらワークを取りたい

ダブルキャリアのロボットでパレットの干渉を防ぎたい

機能：複数台ロボット設定

機能：デュアルドライブ 機能：コンベアトラッキング

機能：衝突防止機能
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ワークのピック＆プレイスなどのタクトアップにはアーチモーションが有効で
す。Z軸の上昇・下降時の直線移動距離を指定することで、最適な移動パターン
で動作させることができます。
また、アウト有効位置の値を大きくすると次の動作を実行するタイミングが早
まり、動作時間の短縮に効果があります。
＊ロボットは搬送質量を設定すると自動的に最適な加速度に設定されます（ス
カラロボットの場合は慣性モーメントの設定も可能）。

通常の移動命令ではアウト有効位置に入ると次の命令を実行します。動作時の
位置決め精度が求められる場合は「WAIT ARM」を使用すると、公差範囲に入
るのを待ってから命令を実行します。
また、公差範囲はプログラムで変更可能なので、移動命令ごとに異なる公差で
移動させることもできます。

P3P2

P4P1

P1 P4

目的位置

公差

アウト有効位置

Z2Z1

Z0

▶ 通常の移動

▶ アーチモーション使用

A%=OUTPOS(3)
OUTPOS(3)=2000
MOVE P,P4,A3=0.00{50.00,70.00}

OUTPOS(3)=A

･･･ アウト有効位置のパラメータをA%に代入
･･･ アウト有効位置のパラメータを2000に変更

･･･ 

･･･ アウト有効位置パラメータを元の値に戻す

MOVE P,P2,CONT
MOVE P,P3,CONT
MOVE P,P4

･･･ 現在位置からP2に移動
･･･ アウト有効位置に入ると停止せずにP3に移動
･･･ アウト有効位置に入ると停止せずにP4に移動

アウト有効位置：
軸先端がこの範囲に入ると次の動作を開始し
ます。障害物回避などで中継ポイントを経由
する際などは、この値を大きくすることで動作
時間短縮が可能。
＊値はプログラムで変更可能です。

通常は、P1～P4を指定する。各動作は
アウト有効位置の範囲に入ると、次の動
作を開始する。

アーチモーション動作時は、
・P1とP4のみ指定。
・移動中のZ軸高さを指定（Z0）
・上昇時、下降時の直線移動距離を
  それぞれ指定（Z1、Z2）

P4に移動する際、A3軸が0.00mmまで上昇。 
A3軸は上昇時：50.00mm、下降時：70.00mm 
直線移動する。

▶ 通常の移動

▶  WAIT ARM使用

・ WAIT ARM
 公差範囲に入ってから次の命令を実行する

・ TOLE
 公差パラメータを設定/取得する

アウト有効位置範囲

公差範囲

DO(20)に信号を出力

P1：目標位置

アウト有効位置範囲

公差範囲

DO(20)に信号を出力

P1：目標位置

MOVE P,P1
DO(20)=1

･･･  P1に移動
･･･  アウト有効位置に入るとDO20に「1」を出力

MOVE P,P1
WAIT ARM
DO(20)=1

･･･ P1に移動
･･･ 公差に入るまで移動を継続
･･･ 公差範囲に入るとDO20に「1」を出力

プログラムで変更可能

公差範囲に入る前に信号を出力

公差範囲に入ってから信号を出力

タクトを上げたい 精度を改善したい

機能：搬送質量設定、アーチモーション、アウト有効位置 機能：WAIT ARM、公差設定、加速度設定
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ロボットの移動経路上に障害物があり、それを回避するために待避ポイントを
設定する場合は、移動命令にCONTオプションを使用することでよりスムーズ
な動作が可能になります。
通常のMOVEコマンドは各ポイントで位置決めを行いますが、CONTオプショ
ンを使用すると各動作が連結することで途中で停止することなく移動が継続さ
れます。

タクトアップを目的にロボットを2台使用してワークの搬送を行う場合など、領
域判定出力を使用することで、お互いのロボットが干渉しないように動作させ
ることが可能です。その際、内部出力変数（MI, MO）を使用すると上位のPLC
を介さずに高速で信号のやり取りをすることが可能です。

▶ 通常の移動

▶  CONTオプション使用

MOVE P,P1
MOVE P,P2

･･･ P1に移動し、移動軸が公差範囲に入ったら 
　  P2への移動を開始する

公差範囲に入ってから次の移動を開始する

P1

現在位置

P2

アウト有効位置範囲

公差範囲

障害物

アウト有効位置範囲に入ると次の移動を開始する

公差範囲
P1

現在位置

P2

アウト有効位置範囲

障害物

アウト有効位置の場合

OUTPOS 10000
MOVE P,P1,CONT
MOVE P,P2

･･･ 全軸のOUTPOSパラメータを10000に変更
･･･ P1に移動し、移動軸がアウト有効位置範囲に
 　 入ったらP2への移動を開始する

P1

P2

現在位置

目標位置

待避位置

停止せずに連結動作

P1

P2

現在位置

目標位置

待避位置

停止せずに連結動作

▶ 領域判定出力の設定

▶  プログラム例

プログラム名＜ROB1_MAIN>

START <ROB2_SUB>,T2
MOVE[1] P,P1,A3=0.00
*LOOP1:
WAIT MO(50,40)=&B10
MO(30)=0
MOVE[1] P,P3
WAIT ARM[1]
MO(30)=1
MOVE[1] P,P2
WAIT ARM[1]
GOTO *LOOP1

プログラム名＜ROB2_SUB>

MOVE[2] P,P11,A3=0.00
*LOOP2:
MO(50)=1
MOVE[2] P,P12
WAIT ARM[2]
WAIT MO(30,20)=&B10
MO(50)=0
MOVE[2] P,P13
WAIT ARM[2]
GOTO *LOOP2

･･･ サブタスクを起動
･･･ 待機位置に移動

･･･ ロボット2が領域外に移動するまで待つ
･･･ 動作中フラグOFF
･･･ プレイス位置に移動

･･･ 動作中フラグON
･･･ ピック位置に移動

･･･ ロボット2を待機位置に移動

･･･ 動作中フラグON
･･･ ピック位置に移動

･･･ ロボット1が領域外に移動するまで待つ
･･･ 動作中フラグOFF
･･･ プレイス位置に移動

MO(20)
MO(40)

･･･ ロボット1が領域に入ったらON
･･･ ロボット2が領域に入ったらON

ロボット2
ロボット1

ロボット干渉領域

回避ポイントで停止せずに動作させたい ロボットを 2 台使用してタクトアップしたい

機能：CONT オプション 機能：領域判定出力、内部出力変数
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ロボットコントローラ

YHX
リニアコンベアモジュール … LCMR200
単軸ロボット ………………… GXシリーズ

P.562

コントローラ特長一覧

1軸用

LCM100用

単軸ロボットポジショナ

EP-01
単軸ロボット  …… Robonityシリーズ
 ABAS/AGXS/ABAR

P.578

運転方法 ポイントトレース/リモートコマンド
ポイント数 255ポイント

入力電源
制御電源 単相AC200V～230V ±10％
主電源 単相AC200V～230V ±10％

原点復帰方式 アブソリュート

フィールドネットワーク
CC-Link V2、EtherNet/IPTM

EtherNet/IPTM、PROFINET

単軸ロボットポジショナ

TS-S2/TS-SH
ステッピングモータ
単軸ロボット ……… TRANSERVOシリーズ※

P.588
※ SG07はTS-SHのみ対応

運転方法 ポイントトレース/リモートコマンド/オンライン命令
ポイント数 255ポイント

入力電源
制御電源　DC24V±10％
主電源　　DC24V±10％

原点復帰方式
TS-S2 ： インクリメンタル
TS-SH ： アブソリュート、インクリメンタル

フィールドネットワーク
CC-Link、DeviceNetTM、 
EtherNet/IPTM、PROFINET

単軸ロボットポジショナ

TS-X/TS-P
単軸ロボット ………… FLIP-Xシリーズ
リニア単軸ロボット … PHASERシリーズ

P.588

運転方法 ポイントトレース/リモートコマンド/オンライン命令
ポイント数 255ポイント

入力電源

制御電源 
　AC100V仕様　単相AC100～115V ±10％
　AC200V仕様　単相AC200～230V ±10％
主電源 
　AC100V仕様　単相AC100～115V ±10％
　AC200V仕様　単相AC200～230V ±10％

原点復帰方式
TS-X ： アブソリュート、インクリメンタル 
TS-P ： インクリメンタル、セミアブソ

フィールドネットワーク
CC-Link、DeviceNetTM、 
EtherNet/IPTM、PROFINET

単軸ロボットドライバ

TS-SD
ステッピングモータ
単軸ロボット  ……… TRANSERVOシリーズ

P.598

運転方法 パルス列

入力電源
制御電源　DC24V±10％
主電源　　DC24V±10％

原点復帰方式 インクリメンタル
フィールドネットワーク 未対応

ロボットコントローラ

LCC140
リニアコンベアモジュール … LCM100

P.572

運転方法
プログラム/ポイントトレース/
リモートコマンド/オンライン命令

ポイント数 10,000ポイント

入力電源
制御電源 単相AC200V～230V ±10％以内
主電源 単相AC200V～230V ±10％以内

原点復帰方式 インクリメンタル
フィールドネットワーク CC-Link、DeviceNetTM、EtherNet/IPTM

LCMR200 / GXシリーズ用
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多軸ロボットコントローラ

RCX320
単軸ロボット ………… FLIP-Xシリーズ
リニア単軸ロボット … PHASERシリーズ
直交ロボット ………… XY-Xシリーズ
ピック＆プレイス …… YP-Xシリーズ

P.622

運転方法 プログラム/リモートコマンド/オンライン命令
ポイント数 30000ポイント

入力電源

制御電源
　単相AC200V～230V ±10％以内
主電源　
　単相AC200V～230V ±10％以内

原点復帰方式 アブソリュート、インクリメンタル

フィールドネットワーク
CC-Link、DeviceNetTM、EtherNet/IPTM、
Ethernet、PROFIBUS、PROFINET、 
EtherCAT

多軸ロボットコントローラ

RCX340
単軸ロボット ……… FLIP-Xシリーズ
リニア単軸 ………… PHASERシリーズ
直交ロボット ……… XY-Xシリーズ
スカラロボット …… YK-TW、YK-XG、YK-XE、
 YK-XGS、YK-XGP
ピック＆プレイス … YP-Xシリーズ

P.632

運転方法
プログラム/リモートコマンド/ 
オンライン命令

ポイント数 30000ポイント

入力電源

制御電源
　単相AC200V～230V±10%以内
主電源
　単相AC200V～230V±10%以内

原点復帰方式
アブソリュート
インクリメンタル

フィールドネットワーク
CC-Link、DeviceNetTM、EtherNet/IPTM、
Ethernet、PROFIBUS、PROFINET、 
EtherCAT

単軸ロボットドライバ

RDV-X/RDV-P
【RDV-X】単軸ロボット ……… FLIP-Xシリーズ
【RDV-P】リニア単軸ロボット … PHASERシリーズ

P.602

運転方法 パルス列

入力電源
制御電源　単相200～230V +10％、-15％
主電源　　単相/三相200～230V +10％、-15％

原点復帰方式 インクリメンタル
フィールドネットワーク 未対応

単軸ロボットコントローラ

ERCD
単軸ロボット …………… T4L/T5L
クリーン単軸ロボット … C4L/C5L

P.608

運転方法
パルス列/プログラム/ 
ポイントトレース/オンライン命令

ポイント数 1000ポイント
入力電源 DC24V±10％以内
原点復帰方式 インクリメンタル
フィールドネットワーク 未対応

単軸ロボットコントローラ

SR1-X/SR1-P
単軸ロボット ………… FLIP-Xシリーズ
リニア単軸ロボット … PHASERシリーズ

P.614

運転方法
プログラム/ポイントトレース/ 
リモートコマンド/オンライン命令

ポイント数 1000ポイント

入力電源

制御電源
　単相AC100～115/200～230V ±10％以内
主電源
SR1-X05/SR1-X10　
　単相AC100～115/200～230V ±10％以内
SR1-X20　
　単相AC200～230V ±10％以内
SR1-P05/SR1-P10
　単相AC100～115/200～230V ±10％以内
SR1-P20
　単相AC200～230V ±10％以内

原点復帰方式
SR1-X アブソリュート、インクリメンタル
SR1-P インクリメンタル、セミアブソ

フィールドネットワーク CC-Link、DeviceNetTM、PROFIBUS

1〜2軸用

コントローラ特長一覧

1〜4軸用

1軸用
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コントローラ仕様一覧表
区分 ロボットコントローラ ロボットポジショナ ロボットドライバ ロボットコントローラ

名称 YHX LCC140 EP-01 TS-S2 TS-SH TS-X TS-P TS-SD RDV-X RDV-P ERCD SR1-X SR1-P RCX320 RCX340

外観

運転方法 スタンダード 
プロファイル

プログラム /
ポイントトレース /
リモートコマンド /

オンライン命令

ポイントトレース /
リモートコマンド ポイントトレース /リモートコマンド /オンライン命令 パルス列

パルス列 /プログラム /
ポイントトレース /
オンライン命令

プログラム /ポイントトレース /
リモートコマンド /

オンライン命令
プログラム /リモートコマンド/オンライン命令

対
応
ロ
ボ
ッ
ト

LCMR200 ● — — — — — — — — — — — — — —

LCM100 — ● — — — — — — — — — — — — —

GX ● — — — — — — — — — — — — — —

Robonity — — ●

TRANSERVO — — — ●※2 ● — ー ● — — — ー — — —

FLIP-X
T4L/T5L/C4L/C5L — — — — — — — ー ー ー ● — — — —

上記以外のFLIP-X — — — — — ● — ー ● ー — ● — ● ●

PHASER — — — — — — ● ー ー ● — — ● ● ●

XY-X — — — — — — — ー — — — — — ● ●

YK-X — — — — — — — ー — — — — — — ●

YP-X — — — — — — — ー — — — — — ● ●

入
力
電
源

制御電源

YHXコントロ
ーラの詳細ペ
ージにてご確
認ください。

単相AC
200～230V
±10%以内

（50/60Hz）

単相AC200～230V
±10%  

（50/60Hz）
DC24V±10％以内

●AC100V仕様※1

　（105/110 ドライバ）
　単相AC100～115V
　±10%以内（50/60Hz）

●AC200V仕様
　（205/210/220 ドライバ）
　単相AC200～230V
　±10%以内（50/60Hz）

DC24V±
10％以内

単相AC200～230V 
＋10%～－15% 

（50/60Hz±5%） DC24V
±10%以内

●05/10/20ドライバ
　単相AC100～115V/200～230V ±10%以内（50/60Hz）

単相AC200～230V±10%以内（50/60Hz）

主電源
単相AC200～230V

±10%  
（50/60Hz）

単相 /三相200～230V 
＋10%～－15% 

（50/60Hz±5%）

●05/10ドライバ
　単相AC100～115V/200～230V ±10%以内（50/60Hz）
●20ドライバ
　単相AC200～230V ±10%以内（50/60Hz）

制御軸数 1軸 1軸 1軸 1軸 最大2軸
最大ロボット数4台

最大ロボット数4台
最大制御軸数16軸

位置検出 インクリメンタル アブソリュート インクリメンタル
アブソリュート / 
インクリメンタル

アブソリュート / 
インクリメンタル

インクリメンタル / 
セミアブソ

インクリメンタル インクリメンタル アブソリュート /
インクリメンタル

インクリメンタル /
セミアブソ

アブソリュート /
インクリメンタル /

セミアブソ

アブソリュート /
インクリメンタル /

セミアブソ

最大プログラム数 100 — （プログラム不要） — — 100 100 100 100
1プログラム最大ステップ 999ステップ — （プログラム不要） — — 1024ステップ 3000ステップ 9999ステップ 9999ステップ

ポイント数 10,000ポイント 255ポイント 255ポイント — — 1000ポイント 1000ポイント 30000ポイント 30000ポイント

マルチタスク 4 — — — — — — — 4 4 16 16
入力

ポイント数
専用入力/出力 8点 /4点 16点 /16点 16点 /16点 16点 /16点 16点 /16点 16点 /16点 — — 8点 /3点 8点 /4点 8点 /9点 8点 /9点

汎用入力/出力 16点 /16点 — — — — — — — 6点 /6点 16点 /16点 96点 /64点（最大）※5 96点 /64点（最大）※5

フィールド
ネットワーク対応

● ● — ● ● ● ● — — — — ● ● ● ●

— — ● — — — — — — — — — — — —

— ● — ● ● ● ● — — — — ● ● ● ●

● ● ● ● ● ● ● — — — — — — ● ●

Ethernet — — — — — — — — — — — — — ● ●

— — — — — — — — — — — ● ● ● ●

● — ● ● ● ● ● — — — — — — ● ●

● — ● — — — — — — — — — — ● ●

CEマーキング対応 ● — ● ● ● ● ● ● ● ● — ● ● ● ●

プログラミングボックス YHX-PP
HPB / HPB-D
（イネーブル
スイッチ付き）

HT2 / HT2-D
（イネーブル 
スイッチ付き）

HT1 / HT1-D（イネーブルスイッチ付き） — — HPB / HPB-D（イネーブルスイッチ付き） PBX /PBX-E
（イネーブルスイッチ付き）

PBX /PBX-E
（イネーブルスイッチ付き）

パソコン用サポートソフト YHX-Studio for 
Standard Profile POPCOM+ EP-Manager TS-Manager TS-Manager RDV-Manager POPCOM+ RCX-Studio 2020 RCX-Studio 2020

詳細ページ   P.562    P.572    P.578    P.588    P.598    P.602    P.608    P.614    P.622    P.632  
※1. 20A仕様は200Vのみです。
※2. SG07を除く。
※3. YK400XRを除く。
※4. オプションボードをOP.1（1枚）、OP.2（1枚）の合計2枚入れた場合の最大汎用入出力点数です。
※5. オプションボードをOP.DIO（4枚）入れた場合の最大汎用入出力点数です。
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コントローラ仕様一覧表
区分 ロボットコントローラ ロボットポジショナ ロボットドライバ ロボットコントローラ

名称 YHX LCC140 EP-01 TS-S2 TS-SH TS-X TS-P TS-SD RDV-X RDV-P ERCD SR1-X SR1-P RCX320 RCX340

外観

運転方法 スタンダード 
プロファイル

プログラム /
ポイントトレース /
リモートコマンド /

オンライン命令

ポイントトレース /
リモートコマンド ポイントトレース /リモートコマンド /オンライン命令 パルス列

パルス列 /プログラム /
ポイントトレース /
オンライン命令

プログラム /ポイントトレース /
リモートコマンド /

オンライン命令
プログラム /リモートコマンド/オンライン命令

対
応
ロ
ボ
ッ
ト

LCMR200 ● — — — — — — — — — — — — — —

LCM100 — ● — — — — — — — — — — — — —

GX ● — — — — — — — — — — — — — —

Robonity — — ●

TRANSERVO — — — ●※2 ● — ー ● — — — ー — — —

FLIP-X
T4L/T5L/C4L/C5L — — — — — — — ー ー ー ● — — — —

上記以外のFLIP-X — — — — — ● — ー ● ー — ● — ● ●

PHASER — — — — — — ● ー ー ● — — ● ● ●

XY-X — — — — — — — ー — — — — — ● ●

YK-X — — — — — — — ー — — — — — — ●

YP-X — — — — — — — ー — — — — — ● ●

入
力
電
源

制御電源

YHXコントロ
ーラの詳細ペ
ージにてご確
認ください。

単相AC
200～230V
±10%以内

（50/60Hz）

単相AC200～230V
±10%  

（50/60Hz）
DC24V±10％以内

●AC100V仕様※1

　（105/110 ドライバ）
　単相AC100～115V
　±10%以内（50/60Hz）

●AC200V仕様
　（205/210/220 ドライバ）
　単相AC200～230V
　±10%以内（50/60Hz）

DC24V±
10％以内

単相AC200～230V 
＋10%～－15% 

（50/60Hz±5%） DC24V
±10%以内

●05/10/20ドライバ
　単相AC100～115V/200～230V ±10%以内（50/60Hz）

単相AC200～230V±10%以内（50/60Hz）

主電源
単相AC200～230V

±10%  
（50/60Hz）

単相 /三相200～230V 
＋10%～－15% 

（50/60Hz±5%）

●05/10ドライバ
　単相AC100～115V/200～230V ±10%以内（50/60Hz）
●20ドライバ
　単相AC200～230V ±10%以内（50/60Hz）

制御軸数 1軸 1軸 1軸 1軸 最大2軸
最大ロボット数4台

最大ロボット数4台
最大制御軸数16軸

位置検出 インクリメンタル アブソリュート インクリメンタル
アブソリュート / 
インクリメンタル

アブソリュート / 
インクリメンタル

インクリメンタル / 
セミアブソ

インクリメンタル インクリメンタル アブソリュート /
インクリメンタル

インクリメンタル /
セミアブソ

アブソリュート /
インクリメンタル /

セミアブソ

アブソリュート /
インクリメンタル /

セミアブソ

最大プログラム数 100 — （プログラム不要） — — 100 100 100 100
1プログラム最大ステップ 999ステップ — （プログラム不要） — — 1024ステップ 3000ステップ 9999ステップ 9999ステップ

ポイント数 10,000ポイント 255ポイント 255ポイント — — 1000ポイント 1000ポイント 30000ポイント 30000ポイント

マルチタスク 4 — — — — — — — 4 4 16 16
入力

ポイント数
専用入力/出力 8点 /4点 16点 /16点 16点 /16点 16点 /16点 16点 /16点 16点 /16点 — — 8点 /3点 8点 /4点 8点 /9点 8点 /9点

汎用入力/出力 16点 /16点 — — — — — — — 6点 /6点 16点 /16点 96点 /64点（最大）※5 96点 /64点（最大）※5

フィールド
ネットワーク対応

● ● — ● ● ● ● — — — — ● ● ● ●

— — ● — — — — — — — — — — — —

— ● — ● ● ● ● — — — — ● ● ● ●

● ● ● ● ● ● ● — — — — — — ● ●

Ethernet — — — — — — — — — — — — — ● ●

— — — — — — — — — — — ● ● ● ●

● — ● ● ● ● ● — — — — — — ● ●

● — ● — — — — — — — — — — ● ●

CEマーキング対応 ● — ● ● ● ● ● ● ● ● — ● ● ● ●

プログラミングボックス YHX-PP
HPB / HPB-D
（イネーブル
スイッチ付き）

HT2 / HT2-D
（イネーブル 
スイッチ付き）

HT1 / HT1-D（イネーブルスイッチ付き） — — HPB / HPB-D（イネーブルスイッチ付き） PBX /PBX-E
（イネーブルスイッチ付き）

PBX /PBX-E
（イネーブルスイッチ付き）

パソコン用サポートソフト YHX-Studio for 
Standard Profile POPCOM+ EP-Manager TS-Manager TS-Manager RDV-Manager POPCOM+ RCX-Studio 2020 RCX-Studio 2020

詳細ページ   P.562    P.572    P.578    P.588    P.598    P.602    P.608    P.614    P.622    P.632  
※1. 20A仕様は200Vのみです。
※2. SG07を除く。
※3. YK400XRを除く。
※4. オプションボードをOP.1（1枚）、OP.2（1枚）の合計2枚入れた場合の最大汎用入出力点数です。
※5. オプションボードをOP.DIO（4枚）入れた場合の最大汎用入出力点数です。

コントローラ運転方法について
・ ポイントトレース : 上位機器からポイント番号をバイナリーで指定し、スタート信号を入力すると指定されたポイントに移動します。コントローラ側はプログラムレスでポイントデータをティーチング

しておくだけで動作可能です。
・ リモートコマンド : CC-Link やDeviceNetTM のワード機能を使い、ロボットに様々なコマンドやデータの発行ができます。上位機器から自由自在にロボットコントローラの機能を使うことができます。
・ パルス列  : 位置決めユニットからのパルス列でロボットを制御します。コントローラ側にプログラムやポイントデータを持たせる必要はありません。上位機器にコントロールを集中させ

たい場合に便利です。
・ オンライン命令 : RS232C やEthernetを介しPC から直接ロボットコントローラに様々なコマンドやデータの発行や、データ、ステータスの受信ができます。
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 ● LCMR200 / GXシリーズ専用  

YHX-HDは以下ホストコントローラーユニットと

ドライバパワーユニット及び関連部品のセット型式です。

各ユニットの組み付けはお客様で行っていただきます。

YHX
ロボットコントローラ YHX

YHX

注文型式：

63.2mm 125mm

1
2

3

7
4

5

10
6

8

150mm

9

各ユニットに電源を供給するユニットです。必ずホストコ
ントローラユニットもしくは YQLink 拡張ユニットとセッ
トで使用します。リニアコンベアモジュールは、専用ケー
ブルで接続します。

※主電源をオフにしても、内部コンデンサに電荷が残っている間は点灯しています。
　点灯中は主回路およびモータ端子に触れないでください。感電のおそれがあります。

POWER 青：DC24V制御電源入力あり

ユニット間接続用コネクタ（モータ駆動用高圧電源）

1
CHARGE 橙：AC200V主電源入力あり&チャージ※2
DC INPUT 制御電源コネクタ（DC24V）3
BATT ABSバッテリ用コネクタ4
R.UNIT 回生ユニット接続用コネクタ5
AC INPUT 主電源コネクタ( 単相/ 三相　200V ～ 230V)6

ユニット間接続用コネクタ（制御用信号/ 電源）9
10

アース端子8

YQLink
YQLink通信コネクタ
IOユニットやリニアコンベアモジュールと接続7

YHX-HD　構成部品

コントローラ

YHX-HD ー ー

コントローラ 言語 ネットワークー ー

J（日本語） N：無し
CC : CC-Link※1
PT : PROFINET※2
EP : EtherNet/IP※3
ES : EtherCAT※4  

E（英語）

ドライバパワーユニット
▶パワーユニット D.パワー

KEK-M5880-0A
YHX-DPU型式

部品番号

MODE コネクタ
ホスト

ホストコントローラユニットのモードスイッチ出力ポートを用
いて、外部安全回路を構築する場合に使用します。

SAFETY コネクタ
ホスト

ホストコントローラユニットのセーフティ専用ポートに接続
し、外部安全回路構築する場合に使用します。

YQLink

HMI ショートコネクタ

ホストコントローラユニットにプログラミングパッドを接続し
ない場合に使用します。接続しない場合はコントローラが非
常停止状態になりロボットを動作させることができません。

ホスト

ホストコントローラユニット

リニアコンベアとあわせて複数のロボットを制御できるユニットです。
小型でありながら、多機能でインタフェースも充実しています。

41.6mm

150mm

125mm

1

12

2
9
3

4
5

6
10

11
7
8

LCD
PoE
GbE

IN

OUT

OP
USB 2.0
USB 3.0
HMI

コントローラの状態を表示

PoE非対応ギガビットイーサネットコネクタ

フィールドネットワーク通信コネクタ(EtherNet/IP, EtherCAT,
PROFINET)マスタ機器と接続するLANコネクタ

フィールドネットワーク通信コネクタ(EtherNet/IP, EtherCAT, 
PROFINET)他スレーブ機器と接続するLANコネクタ

フィールドネットワーク通信アダプタ用コネクタ（CC-Link）
USB 2.0 対応コネクタ
USB 3.0 対応コネクタ
プログラミングパッド・ディスプレイ他接続コネクタ

SAFETY

MODE

ユニット間接続用コネクタ（制御用信号/ 電源）

外部PLC、安全装置等に接続

CPU OK出力
プログラミングパッドのAUTO/MANUAL選択スイッチ接点の出力

PoE対応ギガビットイーサネットコネクタ。
1
2
3

4

5

6
7
8
9
10

11

12

ホスト▶制御ユニット

KEK-M4432-00
YHX-CN-SAFE型式

部品番号

KEK-M4429-00
YHX-CN-HMIS型式

部品番号

KEK-M4432-10
YHX-CN-MODE型式

部品番号

D.パワー

制御電源供給時に使用します。

制御電源コネクタ

KEK-M4512-00
YHX-CN-CP型式

部品番号

D.パワー

回生ユニットを接続しない場合に使用します。回生ユニット
ショートコネクタ未接続の場合はエラーが発生します。

回生ユニットショートコネクタ

KEK-M4431-00
YHX-CN-RUS型式

部品番号

D.パワー

主電供給時に使用します。

主電源コネクタ

KEK-M5382-00
YHX-CN-DP型式

部品番号

選択オプション

《フィールドネットワークに関する注意事項》
YHXコントローラはフィールドネットワークのボードはありません。
ホストコントローラユニットごとに発行されるアクティベーションコードをホストコント
ローラユニットに入力することで、フィールドネットワークの機能が有効化されます。
アクティベーションコード証書はホストコントローラユニットに同梱されます。

※フィールドネットワークのみ後から追加購入した場合は、アクティベーションコードを発行するために
ホストコントローラユニットのシリアルNO.が必要となります。
※CC-Linkオプション選択時は、CC-Link アダプタ×1、CC-Linkコネクタ×2、CC-Link分岐コネクタ×
1 が同梱されます。CC-Link終端コネクタが必要な場合別途個別手配が必要です。

CC-Link コネクタ

KEK-M4872-C0
YHX-CN-CCL型式

部品番号

CC-Link 分岐コネクタ

KEK-M4873-00
YHX-CN-CCSP型式

部品番号

CC-Link スレーブ（アダプタ・コネクタ付）

KEK-M440A-C0
YHX-NWS-CCL型式

部品番号

EtherCAT スレーブ
YHX-NWS-ECAT
KEK-M440A-A0

型式
部品番号

EtherNet/IP アダプタ（スレーブ）
YHX-NWS-ENIP
KEK-M440A-E0

型式
部品番号

PROFINET スレーブ
YHX-NWS-PFNET
KEK-M440A-N0

型式
部品番号

CC-Link用コネクタ

フィールドネットワーク

マークは下記に関する
構成部品を示します。 YQLink …YQLink拡張ユニット ドライバ …ドライバユニット回生ユニット …回生ユニット…ホストコントローラユニットホスト D.パワー …ドライバパワーユニット

KEK-M4200-0A
YHX-HCU

日本語版
型式
部品番号

KEK-M4200-1A
YHX-HCU-E型式

部品番号
英語版

※1. CC-Linkは、三菱電機株式会社の登録商標です。
※2. PROFINETは，PROFIBUS Nutzerorganisation e.V.（PNO）の登録商標です。
※3. EtherNet/IPは、ODVA，Inc.の商標です。
※4. EtherCATはBeckhoff Automation GmbH(ドイツ) がライセンスを受けた

特許取得済み技術であり登録商標です。
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YHX取扱説明書は弊社WEBサイトよりダウンロードできます。詳細をご確認いただく場合は、こちらをご利用ください。
https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/

注文型式：

63.2mm 125mm

1
2

3

7
4

5

10
6

8

150mm

9

各ユニットに電源を供給するユニットです。必ずホストコ
ントローラユニットもしくは YQLink 拡張ユニットとセッ
トで使用します。リニアコンベアモジュールは、専用ケー
ブルで接続します。

※主電源をオフにしても、内部コンデンサに電荷が残っている間は点灯しています。
　点灯中は主回路およびモータ端子に触れないでください。感電のおそれがあります。

POWER 青：DC24V制御電源入力あり

ユニット間接続用コネクタ（モータ駆動用高圧電源）

1
CHARGE 橙：AC200V主電源入力あり&チャージ※2
DC INPUT 制御電源コネクタ（DC24V）3
BATT ABSバッテリ用コネクタ4
R.UNIT 回生ユニット接続用コネクタ5
AC INPUT 主電源コネクタ( 単相/ 三相　200V ～ 230V)6

ユニット間接続用コネクタ（制御用信号/ 電源）9
10

アース端子8

YQLink
YQLink通信コネクタ
IOユニットやリニアコンベアモジュールと接続7

YHX-HD　構成部品

コントローラ

YHX-HD ー ー

コントローラ 言語 ネットワークー ー

J（日本語） N：無し
CC : CC-Link※1
PT : PROFINET※2
EP : EtherNet/IP※3
ES : EtherCAT※4  

E（英語）

ドライバパワーユニット
▶パワーユニット D.パワー

KEK-M5880-0A
YHX-DPU型式

部品番号

MODE コネクタ
ホスト

ホストコントローラユニットのモードスイッチ出力ポートを用
いて、外部安全回路を構築する場合に使用します。

SAFETY コネクタ
ホスト

ホストコントローラユニットのセーフティ専用ポートに接続
し、外部安全回路構築する場合に使用します。

YQLink

HMI ショートコネクタ

ホストコントローラユニットにプログラミングパッドを接続し
ない場合に使用します。接続しない場合はコントローラが非
常停止状態になりロボットを動作させることができません。

ホスト

ホストコントローラユニット

リニアコンベアとあわせて複数のロボットを制御できるユニットです。
小型でありながら、多機能でインタフェースも充実しています。

41.6mm

150mm

125mm

1

12

2
9
3

4
5

6
10

11
7
8

LCD
PoE
GbE

IN

OUT

OP
USB 2.0
USB 3.0
HMI

コントローラの状態を表示

PoE非対応ギガビットイーサネットコネクタ

フィールドネットワーク通信コネクタ(EtherNet/IP, EtherCAT,
PROFINET)マスタ機器と接続するLANコネクタ

フィールドネットワーク通信コネクタ(EtherNet/IP, EtherCAT, 
PROFINET)他スレーブ機器と接続するLANコネクタ

フィールドネットワーク通信アダプタ用コネクタ（CC-Link）
USB 2.0 対応コネクタ
USB 3.0 対応コネクタ
プログラミングパッド・ディスプレイ他接続コネクタ

SAFETY

MODE

ユニット間接続用コネクタ（制御用信号/ 電源）

外部PLC、安全装置等に接続

CPU OK出力
プログラミングパッドのAUTO/MANUAL選択スイッチ接点の出力

PoE対応ギガビットイーサネットコネクタ。
1
2
3

4

5

6
7
8
9
10

11

12

ホスト▶制御ユニット

KEK-M4432-00
YHX-CN-SAFE型式

部品番号

KEK-M4429-00
YHX-CN-HMIS型式

部品番号

KEK-M4432-10
YHX-CN-MODE型式

部品番号

D.パワー

制御電源供給時に使用します。

制御電源コネクタ

KEK-M4512-00
YHX-CN-CP型式

部品番号

D.パワー

回生ユニットを接続しない場合に使用します。回生ユニット
ショートコネクタ未接続の場合はエラーが発生します。

回生ユニットショートコネクタ

KEK-M4431-00
YHX-CN-RUS型式

部品番号

D.パワー

主電供給時に使用します。

主電源コネクタ

KEK-M5382-00
YHX-CN-DP型式

部品番号

選択オプション

《フィールドネットワークに関する注意事項》
YHXコントローラはフィールドネットワークのボードはありません。
ホストコントローラユニットごとに発行されるアクティベーションコードをホストコント
ローラユニットに入力することで、フィールドネットワークの機能が有効化されます。
アクティベーションコード証書はホストコントローラユニットに同梱されます。

※フィールドネットワークのみ後から追加購入した場合は、アクティベーションコードを発行するために
ホストコントローラユニットのシリアルNO.が必要となります。
※CC-Linkオプション選択時は、CC-Link アダプタ×1、CC-Linkコネクタ×2、CC-Link分岐コネクタ×
1 が同梱されます。CC-Link終端コネクタが必要な場合別途個別手配が必要です。

CC-Link コネクタ

KEK-M4872-C0
YHX-CN-CCL型式

部品番号

CC-Link 分岐コネクタ

KEK-M4873-00
YHX-CN-CCSP型式

部品番号

CC-Link スレーブ（アダプタ・コネクタ付）

KEK-M440A-C0
YHX-NWS-CCL型式

部品番号

EtherCAT スレーブ
YHX-NWS-ECAT
KEK-M440A-A0

型式
部品番号

EtherNet/IP アダプタ（スレーブ）
YHX-NWS-ENIP
KEK-M440A-E0

型式
部品番号

PROFINET スレーブ
YHX-NWS-PFNET
KEK-M440A-N0

型式
部品番号

CC-Link用コネクタ

フィールドネットワーク

マークは下記に関する
構成部品を示します。 YQLink …YQLink拡張ユニット ドライバ …ドライバユニット回生ユニット …回生ユニット…ホストコントローラユニットホスト D.パワー …ドライバパワーユニット

KEK-M4200-0A
YHX-HCU

日本語版
型式
部品番号

KEK-M4200-1A
YHX-HCU-E型式

部品番号
英語版

※1. CC-Linkは、三菱電機株式会社の登録商標です。
※2. PROFINETは，PROFIBUS Nutzerorganisation e.V.（PNO）の登録商標です。
※3. EtherNet/IPは、ODVA，Inc.の商標です。
※4. EtherCATはBeckhoff Automation GmbH(ドイツ) がライセンスを受けた

特許取得済み技術であり登録商標です。
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KEK-M5362-61
YHX-PP-6M型式

部品番号

KEK-M5362-C0
YHX-PP-12M型式

部品番号

m6

m12

大型のモータを持つロボットを制御す
る際に減速時に発生する回生エネル
ギーを吸収します。
2連結により回生吸収能力を２倍にする
ことが可能です。

瞬時最大電力

ユニット連結数

その他

1600W

最大2ユニット

FANによる排気強制空冷
過熱検出保護

吸収可能電力 100W
※2連結時200W

回生ユニット拡張ケーブル 300mm
（KEK-M5364-00）

回生ユニット接続ケーブル 500mm
（KEK-M5363-00）

（KEK-M4107-0B）

YHX-RU2 YHX-RU1
YHXコントローラ

拡張セット
（回生ユニット+拡張ケーブル）

（KEK-M4107-0A）

メインセット
（回生ユニット+接続ケーブル）

YHX Studio for Standard Profile は、ヤマハロボットコントローラ
YHX シリーズの YHX ホストコントローラユニットのセットアップで使
用するソフトウェアです。

Microsoft、 Windows、Windows7 は、米国Microsoft Corporationの米国、およびその他の国における
登録商標、または商標です。その他、記載されている会社名、製品名は各社の登録商標、または商標です。

PC動作環境

対応コントローラ
対応ロボット

OS
CPU
メモリ
ハードディスク容量
通信ポート
ディスプレイ

Windows 7 SP1/8/8.1/10 （全て64Bit版のみ）/11（対応バージョンV2.0.6～）
Intel Core(TM) i5-6200U 2.30GHz 相当以上
8GB 以上
YHX Studio のインストール先に2GB以上の空き容量
イーサネット
1920×1080 以上の解像度を推奨
イーサネットケーブル（カテゴリ5 以上）
YHXホストコントローラユニット
YHX に接続可能なロボット

その他

3ポジション
イネーブルスイッチ

PPケーブル用コネクタ

2ポジションキースイッチ

USBポート

185mm

256
mm

非常停止ボタン

輝度調整スイッチ

LCDタッチパネル

150mm

125mm 31.6mm

1

2

3

4

コントローラの物理的制約を解消・拡張するためのユニットです。 YQLink

回生ユニットセット

回生ユニット 回生ユニット

YQLink拡張ユニットセット

その他オプション品

STATUS

ユニット間接続用コネクタ（制御用信号/ 電源）

YQLink
SAFETY

青：DC24V制御電源入力あり 赤：エラー
YQLink 通信コネクタ（入力）ドライバパワーユニットと接続
外部PLC、安全装置等に接続

1

4

2
3

KEK-M4406-0A
YHX-YQL型式

部品番号

YQLink拡張ユニット

SAFETY コネクタ
ホスト

ホストコントローラのセーフティ専用ポートに接続し、
外部安全回路構築する場合に使用します。

YQLink

KEK-M4432-00
YHX-CN-SAFE型式

部品番号

YHX-YQL-SET（KEK-M4406-0B）注文型式：

バッテリホルダーボックス

ABS バッテリーの格納に使用します。
最大 8個まで格納可能です。

KEK-M53G7-00
YHX-BATT-HLD型式

部品番号

D.パワー

YHX-BATT-HLD注文型式：

バッテリホルダー接続ケーブル

バッテリーホルダーボックスを接続する場合に使用します。

KEK-M53G4-00
YHX-BATT-15C型式

部品番号

D.パワー

YHX-BATT-15C注文型式：

CC-Link 終端コネクタ

KEK-M4874-00
YHX-CN-CCTM型式

部品番号

YHX-CN-CCTM注文型式：

ドライバ

STOP コネクタ

ドライバユニット毎に動力電源を遮断したい場合に
使用します。

KEK-M5869-10
YHX-CN-STOIN型式

部品番号

YHX-CN-STOIN注文型式：

ブレーキ電源用コネクタ

ドライバ

ブレーキ用電源を外部から供給する場合に使用します。
ブレーキ電源ユニットを使用する場合は不要です。

KEK-M4427-00
YHX-CN-BU型式

部品番号m1

YHX-CN-BU注文型式：

回生ユニットを接続する場合に使用します。

回生ユニット接続ケーブル

回生ユニット（メインセット） 回生ユニット（拡張セット）

KEK-M5363-00
YHX-RU-50C型式

部品番号m0.5

D.パワー 回生ユニット

YHX-RU1（KEK-M4107-0A）注文型式：

回生ユニット

回生ユニットを増設する場合に使用します。

回生ユニット拡張ケーブル

KEK-M5364-00
YHX-RU-EX30C型式

部品番号m0.3

YHX-RU2（KEK-M4107-0B）注文型式：
回生ユニット

KEK-M5850-0A
YHX-RU型式

部品番号

回生ユニット

KEK-M5850-0A
YHX-RU型式

部品番号

タッチパネルを使って各種操作を行います。
安全機能（非常停止ボタン、イネーブルスイッチ）や
USBコネクタを備えています。

プログラミングパッド（ケーブルセット）

YHX-PP6L （KEK-M5110-0B）6mケーブル
YHX-PP12L （KEK-M5110-1B）12mケーブル

注文型式：

ホスト

プログラミングパッドを接続する場合に使用します。

プログラミングパッドケーブル

プログラミングパッド

KEK-M5110-0A
YHX-PP型式

部品番号

開発環境ソフトウェア　YHX Studio for Standard Profile

YHX-SW-STUDIO-SP（KEK-M4990-10）注文型式：

マークは下記に関する
構成部品を示します。 YQLink …YQLink拡張ユニット ドライバ …ドライバユニット回生ユニット …回生ユニット…ホストコントローラユニットホスト D.パワー …ドライバパワーユニット

WEBサイトより
ダウンロード

※USB キーは付属されません。

回生ユニットと回生ユニット接続ケーブルのセット型式です。 回生ユニットと回生ユニット拡張ケーブルのセット型式です。

YHX

※ 回生ユニットの数量決定手順はP.567にてご確認ください。
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KEK-M5362-61
YHX-PP-6M型式

部品番号

KEK-M5362-C0
YHX-PP-12M型式

部品番号

m6

m12

大型のモータを持つロボットを制御す
る際に減速時に発生する回生エネル
ギーを吸収します。
2連結により回生吸収能力を２倍にする
ことが可能です。

瞬時最大電力

ユニット連結数

その他

1600W

最大2ユニット

FANによる排気強制空冷
過熱検出保護

吸収可能電力 100W
※2連結時200W

回生ユニット拡張ケーブル 300mm
（KEK-M5364-00）

回生ユニット接続ケーブル 500mm
（KEK-M5363-00）

（KEK-M4107-0B）

YHX-RU2 YHX-RU1
YHXコントローラ

拡張セット
（回生ユニット+拡張ケーブル）

（KEK-M4107-0A）

メインセット
（回生ユニット+接続ケーブル）

YHX Studio for Standard Profile は、ヤマハロボットコントローラ
YHX シリーズの YHX ホストコントローラユニットのセットアップで使
用するソフトウェアです。

Microsoft、 Windows、Windows7 は、米国Microsoft Corporationの米国、およびその他の国における
登録商標、または商標です。その他、記載されている会社名、製品名は各社の登録商標、または商標です。

PC動作環境

対応コントローラ
対応ロボット

OS
CPU
メモリ
ハードディスク容量
通信ポート
ディスプレイ

Windows 7 SP1/8/8.1/10 （全て64Bit版のみ）/11（対応バージョンV2.0.6～）
Intel Core(TM) i5-6200U 2.30GHz 相当以上
8GB 以上
YHX Studio のインストール先に2GB以上の空き容量
イーサネット
1920×1080 以上の解像度を推奨
イーサネットケーブル（カテゴリ5 以上）
YHXホストコントローラユニット
YHX に接続可能なロボット

その他

3ポジション
イネーブルスイッチ

PPケーブル用コネクタ

2ポジションキースイッチ

USBポート

185mm

256
mm

非常停止ボタン

輝度調整スイッチ

LCDタッチパネル

150mm

125mm 31.6mm

1

2

3

4

コントローラの物理的制約を解消・拡張するためのユニットです。 YQLink

回生ユニットセット

回生ユニット 回生ユニット

YQLink拡張ユニットセット

その他オプション品

STATUS

ユニット間接続用コネクタ（制御用信号/ 電源）

YQLink
SAFETY

青：DC24V制御電源入力あり 赤：エラー
YQLink 通信コネクタ（入力）ドライバパワーユニットと接続
外部PLC、安全装置等に接続

1

4

2
3

KEK-M4406-0A
YHX-YQL型式

部品番号

YQLink拡張ユニット

SAFETY コネクタ
ホスト

ホストコントローラのセーフティ専用ポートに接続し、
外部安全回路構築する場合に使用します。

YQLink

KEK-M4432-00
YHX-CN-SAFE型式

部品番号

YHX-YQL-SET（KEK-M4406-0B）注文型式：

バッテリホルダーボックス

ABS バッテリーの格納に使用します。
最大 8個まで格納可能です。

KEK-M53G7-00
YHX-BATT-HLD型式

部品番号

D.パワー

YHX-BATT-HLD注文型式：

バッテリホルダー接続ケーブル

バッテリーホルダーボックスを接続する場合に使用します。

KEK-M53G4-00
YHX-BATT-15C型式

部品番号

D.パワー

YHX-BATT-15C注文型式：

CC-Link 終端コネクタ

KEK-M4874-00
YHX-CN-CCTM型式

部品番号

YHX-CN-CCTM注文型式：

ドライバ

STOP コネクタ

ドライバユニット毎に動力電源を遮断したい場合に
使用します。

KEK-M5869-10
YHX-CN-STOIN型式

部品番号

YHX-CN-STOIN注文型式：

ブレーキ電源用コネクタ

ドライバ

ブレーキ用電源を外部から供給する場合に使用します。
ブレーキ電源ユニットを使用する場合は不要です。

KEK-M4427-00
YHX-CN-BU型式

部品番号m1

YHX-CN-BU注文型式：

回生ユニットを接続する場合に使用します。

回生ユニット接続ケーブル

回生ユニット（メインセット） 回生ユニット（拡張セット）

KEK-M5363-00
YHX-RU-50C型式

部品番号m0.5

D.パワー 回生ユニット

YHX-RU1（KEK-M4107-0A）注文型式：

回生ユニット

回生ユニットを増設する場合に使用します。

回生ユニット拡張ケーブル

KEK-M5364-00
YHX-RU-EX30C型式

部品番号m0.3

YHX-RU2（KEK-M4107-0B）注文型式：
回生ユニット

KEK-M5850-0A
YHX-RU型式

部品番号

回生ユニット

KEK-M5850-0A
YHX-RU型式

部品番号

タッチパネルを使って各種操作を行います。
安全機能（非常停止ボタン、イネーブルスイッチ）や
USBコネクタを備えています。

プログラミングパッド（ケーブルセット）

YHX-PP6L （KEK-M5110-0B）6mケーブル
YHX-PP12L （KEK-M5110-1B）12mケーブル

注文型式：

ホスト

プログラミングパッドを接続する場合に使用します。

プログラミングパッドケーブル

プログラミングパッド

KEK-M5110-0A
YHX-PP型式

部品番号

開発環境ソフトウェア　YHX Studio for Standard Profile

YHX-SW-STUDIO-SP（KEK-M4990-10）注文型式：

マークは下記に関する
構成部品を示します。 YQLink …YQLink拡張ユニット ドライバ …ドライバユニット回生ユニット …回生ユニット…ホストコントローラユニットホスト D.パワー …ドライバパワーユニット

WEBサイトより
ダウンロード

※USB キーは付属されません。

回生ユニットと回生ユニット接続ケーブルのセット型式です。 回生ユニットと回生ユニット拡張ケーブルのセット型式です。

YHX取扱説明書は弊社WEBサイトよりダウンロードできます。詳細をご確認いただく場合は、こちらをご利用ください。
https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/



リニアコンベアモジュール

LC
M

R
200

単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

G
X

リニアコンベアモジュール

LC
M

100
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

R
obonity

リ
ニ
ア
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

PH
A

SER
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

FLIP-X
小
型
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

TRANSERVO
直
交
ロ
ボ
ッ
ト

X
Y-X

ピ
ッ
ク
＆
プ
レ
イ
ス

Y
P-X

ク
リ
ー
ン

C
LEA

N
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ

CONTROLLER
各
種
情
報

INFORMATION
ス
カ
ラ
ロ
ボ
ッ
ト

Y
K

-X

566

ロ
ボ
ッ
ト

ポ
ジ
シ
ョ
ナ

パ
ル
ス
列

ド
ラ
イ
バ

ロ
ボ
ッ
ト

コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
RC
XiV
Y2+

電
動
グ
リ
ッ
パ

オ
プ
シ
ョ
ン

YHX

単軸ロボット用ドライバ

※ブレーキ付仕様のロボットは、ブレーキユニットもしくは外部24V 電源の接続がない場合に
　ブレーキを解除することができません。

ドライバD.パワー

ABSバッテリ

KEK-M53G0-00
YHX-AMP-BATT型式

部品番号

ブレーキ付仕様のロボット※のブレーキ解除用のユニットです。
外部配線なしでロボットのブレーキ制御が可能になります。
ドライバユニットの底部に取り付けます。

ドライバ

ブレーキユニット

KEK-M5317-00
YHX-AMP-BU型式

部品番号

ドライバユニット 10A/30A
▶ドライバユニット

150mm

6 89
7

125mm 31.6mm

ファンユニット

1

2
3

4

5

10

11

ドライバ

マークは下記に関する
構成部品を示します。 YQLink …YQLink拡張ユニット ドライバ …ドライバユニット回生ユニット …回生ユニット…ホストコントローラユニットホスト D.パワー …ドライバパワーユニット

選択オプション

回生ユニットの数量決定手順(循環ユニット / トラバースユニット / 単軸ロボットGXシリーズ)

1台の に接続する回生ユニットの数は、その に接続される各 で動作させる循環ユニットと
トラバースユニット、単軸ロボットGXシリーズの構成に応じて定められます。
必要な回生ユニットの台数については、以下の表より確認してください。

ドライバD.パワー

1. 垂直設置された単軸ロボットのモータ容量の合計が、400W以上となる 
2. 垂直設置された単軸ロボットのうち、以下のものが含まれる
・GX07：リード5の1000st以上
・GX10：リード5の500st以上
・GX10：リード10の500st以上
・GX10：リード20の1200st以上        

3. 水平設置された単軸ロボットのうち、以下のものが含まれる
・GX16：リード20の500～800st
・GX20：リード20の550～800st  

4. 水平設置された単軸ロボットが、以下の条件を満たす
・GX12、GX16、GX20の台数の合計が3台以上
・GX16、GX20の台数の合計が2台以上    

以下の条件を満たし、かつ、条件に挙げられるロボットの中で、動作デューティ（※）が50%を超える単軸ロボットが1軸以上
ある場合は、2台の回生ユニットが必要です。

3. 垂直設置されたGX10、GX12、GX16、GX20の台数の合計が8軸以上
2. 垂直設置されたGX12、GX16、GX20の台数の合計が7軸以上
1. 垂直設置されたGX16、GX20の台数の合計が4軸以上

4. 水平設置されたGX10、GX12、GX16、GX20の台数の合計が6軸以上
※動作デューティは、以下の計算式により求められます。

1サイクルで1往復するロボットは、往路と復路の移動時間の合計が「ロボットが移動している時間の合計」となります。

動作デューティ＝ロボットが移動している時間の合計÷1サイクルの時間×100 [%]

1台のD.パワーに必要な回生ユニットの台数

水平循環ユニットを2台、垂直設置されたGX20を4軸接続する場合、＊1に該当しYQ-Link拡張ユニットでD.パワーを増設します。
そして、ジャンクション軸(水平循環ユニット)を接続するD.パワー、単軸ロボット(GX20)を接続するD.パワーに切り分け、
それぞれのD.パワーごとで必要な回生ユニットの個数を選定します。

回生ユニットの必要台数の選定例

＊1 YQ-Link拡張ユニットを使用し、D.パワーを増設してください。    
 また、D.パワーの増設後はジャンクション軸と単軸ロボットを切り分けて、各D.パワーに必要な回生ユニットの台数をご確認ください。    

ドライバ ホストD.パワー YQLink
拡張ユニットドライバD.パワー

回生ユニット回生ユニット

回生ユニット

単軸ロボットの使用構成

単軸ロボットを使わない場合
下記使用構成①の場合
下記使用構成②の場合

回生ユニットは必要ありません
1台
2台

１台
2台
＊1

２台
＊1
＊1

＊1
ヤマハ営業担当にご相談ください

ヤマハ営業担当にご相談ください

ジャンクション軸(循環ユニットとトラバースユニット)の台数
ジャンクション軸は使わない 2台まで 4台まで 5台以上

単軸ロボットの使用構成①

単軸ロボットの使用構成②

STATUS

ENC.B
ENC.A

STOP

MOTOR

青点灯：サーボオン
青点滅：サーボオフ、運転準備完了状態　
青/ 赤交互点滅：サーボオフ、運転準備未完了
赤点灯：エラー
循環ユニット専用リニアスケールセンサケーブル接続コネクタ
ロボットケーブル（エンコーダ線）接続コネクタ
モータへの動力遮断回路を構築する際に使用。
未使用時は「STOP ショートコネクタ」を接続
ロボットケーブル（動力線）接続コネクタ
・出力　U/V/W 電流出力、ブレーキ出力

FAN 用コネクタ ファンユニット用コネクタ※

BATT コネクタ ABS バッテリ用コネクタ
ブレーキ用電源出力 ブレーキユニット用コネクタ
保持ブレーキ用電源入力 ブレーキユニット用またはブレーキ用外部電源コネクタ
ユニット間接続用コネクタ（制御用信号/ 電源）
ユニット間接続用コネクタ（モータ駆動用高圧電源）

1

2
3

4

5

6
7
8
9
10
11

KEK-M5800-0A
YHX-A10型式

部品番号仕様
10A

KEK-M5800-1A
YHX-A30型式

部品番号仕様
30A

ドライバ

STOP ショートコネクタ

ドライバユニット毎に動力電源遮断が不要な場合に
使用します。

KEK-M5869-00
YHX-CN-STOEN型式

部品番号

ロボットを駆動させるユニットです。ケーブルを介して
ロボットと接続します。
制御ユニットの左側に接続します。

ドライバユニットを冷却します。ドライバユニットの底部に取り
付け、ヒートシンクに風を送ります。30A仕様のドライバユニッ
トはファンユニットが取り付けられた状態で出荷されます。

ドライバ

ファンユニット（30A仕様のみ）

KEK-M6195-00
YHX-AMP-FU型式

部品番号

※30A仕様にはファンユニットが標準装備されます。

注文型式：
ドライバ ブレーキユニット ※

A10:YHX-A10-SET
A30:YHX-A30-SET

Ｖ : 有り
N : なし

ABSバッテリ
B：有り
N : なし

ドライバユニットはお客様にて必要数をホストコントローラユニットと
ドライバパワーユニットの間に組み付けてご使用いただきます。

※ 外部ブレーキ電源入力の場合はブレーキユニット使用不可

YHX-A10-SET / YHX-A30-SET　構成部品
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単軸ロボット用ドライバ

※ブレーキ付仕様のロボットは、ブレーキユニットもしくは外部24V 電源の接続がない場合に
　ブレーキを解除することができません。

ドライバD.パワー

ABSバッテリ

KEK-M53G0-00
YHX-AMP-BATT型式

部品番号

ブレーキ付仕様のロボット※のブレーキ解除用のユニットです。
外部配線なしでロボットのブレーキ制御が可能になります。
ドライバユニットの底部に取り付けます。

ドライバ

ブレーキユニット

KEK-M5317-00
YHX-AMP-BU型式

部品番号

ドライバユニット 10A/30A
▶ドライバユニット

150mm

6 89
7

125mm 31.6mm

ファンユニット

1

2
3

4

5

10

11

ドライバ

マークは下記に関する
構成部品を示します。 YQLink …YQLink拡張ユニット ドライバ …ドライバユニット回生ユニット …回生ユニット…ホストコントローラユニットホスト D.パワー …ドライバパワーユニット

選択オプション

回生ユニットの数量決定手順(循環ユニット / トラバースユニット / 単軸ロボットGXシリーズ)

1台の に接続する回生ユニットの数は、その に接続される各 で動作させる循環ユニットと
トラバースユニット、単軸ロボットGXシリーズの構成に応じて定められます。
必要な回生ユニットの台数については、以下の表より確認してください。

ドライバD.パワー

1. 垂直設置された単軸ロボットのモータ容量の合計が、400W以上となる 
2. 垂直設置された単軸ロボットのうち、以下のものが含まれる
・GX07：リード5の1000st以上
・GX10：リード5の500st以上
・GX10：リード10の500st以上
・GX10：リード20の1200st以上        

3. 水平設置された単軸ロボットのうち、以下のものが含まれる
・GX16：リード20の500～800st
・GX20：リード20の550～800st  

4. 水平設置された単軸ロボットが、以下の条件を満たす
・GX12、GX16、GX20の台数の合計が3台以上
・GX16、GX20の台数の合計が2台以上    

以下の条件を満たし、かつ、条件に挙げられるロボットの中で、動作デューティ（※）が50%を超える単軸ロボットが1軸以上
ある場合は、2台の回生ユニットが必要です。

3. 垂直設置されたGX10、GX12、GX16、GX20の台数の合計が8軸以上
2. 垂直設置されたGX12、GX16、GX20の台数の合計が7軸以上
1. 垂直設置されたGX16、GX20の台数の合計が4軸以上

4. 水平設置されたGX10、GX12、GX16、GX20の台数の合計が6軸以上
※動作デューティは、以下の計算式により求められます。

1サイクルで1往復するロボットは、往路と復路の移動時間の合計が「ロボットが移動している時間の合計」となります。

動作デューティ＝ロボットが移動している時間の合計÷1サイクルの時間×100 [%]

1台のD.パワーに必要な回生ユニットの台数

水平循環ユニットを2台、垂直設置されたGX20を4軸接続する場合、＊1に該当しYQ-Link拡張ユニットでD.パワーを増設します。
そして、ジャンクション軸(水平循環ユニット)を接続するD.パワー、単軸ロボット(GX20)を接続するD.パワーに切り分け、
それぞれのD.パワーごとで必要な回生ユニットの個数を選定します。

回生ユニットの必要台数の選定例

＊1 YQ-Link拡張ユニットを使用し、D.パワーを増設してください。    
 また、D.パワーの増設後はジャンクション軸と単軸ロボットを切り分けて、各D.パワーに必要な回生ユニットの台数をご確認ください。    

ドライバ ホストD.パワー YQLink
拡張ユニットドライバD.パワー

回生ユニット回生ユニット

回生ユニット

単軸ロボットの使用構成

単軸ロボットを使わない場合
下記使用構成①の場合
下記使用構成②の場合

回生ユニットは必要ありません
1台
2台

１台
2台
＊1

２台
＊1
＊1

＊1
ヤマハ営業担当にご相談ください

ヤマハ営業担当にご相談ください

ジャンクション軸(循環ユニットとトラバースユニット)の台数
ジャンクション軸は使わない 2台まで 4台まで 5台以上

単軸ロボットの使用構成①

単軸ロボットの使用構成②

STATUS

ENC.B
ENC.A

STOP

MOTOR

青点灯：サーボオン
青点滅：サーボオフ、運転準備完了状態　
青/ 赤交互点滅：サーボオフ、運転準備未完了
赤点灯：エラー
循環ユニット専用リニアスケールセンサケーブル接続コネクタ
ロボットケーブル（エンコーダ線）接続コネクタ
モータへの動力遮断回路を構築する際に使用。
未使用時は「STOP ショートコネクタ」を接続
ロボットケーブル（動力線）接続コネクタ
・出力　U/V/W 電流出力、ブレーキ出力

FAN 用コネクタ ファンユニット用コネクタ※

BATT コネクタ ABS バッテリ用コネクタ
ブレーキ用電源出力 ブレーキユニット用コネクタ
保持ブレーキ用電源入力 ブレーキユニット用またはブレーキ用外部電源コネクタ
ユニット間接続用コネクタ（制御用信号/ 電源）
ユニット間接続用コネクタ（モータ駆動用高圧電源）

1

2
3

4

5

6
7
8
9
10
11

KEK-M5800-0A
YHX-A10型式

部品番号仕様
10A

KEK-M5800-1A
YHX-A30型式

部品番号仕様
30A

ドライバ

STOP ショートコネクタ

ドライバユニット毎に動力電源遮断が不要な場合に
使用します。

KEK-M5869-00
YHX-CN-STOEN型式

部品番号

ロボットを駆動させるユニットです。ケーブルを介して
ロボットと接続します。
制御ユニットの左側に接続します。

ドライバユニットを冷却します。ドライバユニットの底部に取り
付け、ヒートシンクに風を送ります。30A仕様のドライバユニッ
トはファンユニットが取り付けられた状態で出荷されます。

ドライバ

ファンユニット（30A仕様のみ）

KEK-M6195-00
YHX-AMP-FU型式

部品番号

※30A仕様にはファンユニットが標準装備されます。

注文型式：
ドライバ ブレーキユニット ※

A10:YHX-A10-SET
A30:YHX-A30-SET

Ｖ : 有り
N : なし

ABSバッテリ
B：有り
N : なし

ドライバユニットはお客様にて必要数をホストコントローラユニットと
ドライバパワーユニットの間に組み付けてご使用いただきます。

※ 外部ブレーキ電源入力の場合はブレーキユニット使用不可

YHX-A10-SET / YHX-A30-SET　構成部品

YHX取扱説明書は弊社WEBサイトよりダウンロードできます。詳細をご確認いただく場合は、こちらをご利用ください。
https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/
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各ユニット外観図

ブレーキユニット YHX-AMP-BU KEK-M5317-00

YQLink拡張ユニット YHX-YQL KEK-M4406-0A

ドライバパワーユニット YHX-DPU KEK-M5880-0A

ファンユニット YHX-AMP-FU KEK-M6195-00
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ドライバユニット 10A YHX-A10 KEK-M5800-0A

ホストコントローラユニット YHX-HCU KEK-M4200-0A

回生ユニット YHX-RU KEK-M5850-0A

ドライバユニット 30A YHX-A30 KEK-M5800-1A

基本仕様

項目 ホストコントローラユニット

電源 制御電源 電圧 : DC21.6 ～
電流 : 3.5A（PoE分含む）

コネクタ

外部 I/F

ギガビットイーサネット
　・PoE対応　　1ポート（23W）
　・PoE未対応　1ポート
フィールドネットワーク (スレーブ )　下記 4種類の中から選択可能
　・EtherCAT
　・EtherNet/IP
　・PROFINET

　・CC-Link※

　  ※別途アダプタが必要です。

USB
　・USB2.0 　　1ポート（バスパワー 0.5A）
　・USB3.0 　　1ポート（バスパワー 1.0A）

HMI プログラミングパッド接続コネクタ

SAFETY
非常停止接点出力
イネーブルスイッチ接点出力
非常停止入力

MODE CPU OK出力
プログラミングパッド　AUTO/MANUAL 選択キースイッチ出力

インジケータ LCD ドット , 黄
サイズ
重量 750g

保護構造 / 保護クラス IP20 / クラス 1

ホストコントローラユニット

日本語版 型式 YHX-HCU
部品番号 KEK-M4200-0A

英語版 型式 YHX-HCU-E
部品番号 KEK-M4200-1A

項目 回生ユニット
電源 入力 DC254～ 357V ( コントローラDCBUS接続 )

コネクタ 回生コネクタ　（回生ユニット接続用、回生ユニット増設用）
サイズ
重量 1450g

保護構造 / 保護クラス IP20 / クラス 1

回生ユニット
型式 YHX-RU
部品番号 KEK-M5850-0A

項目 YQLink 拡張ユニット

電源 制御電源 電圧 : DC21.6V ～
電流 : 0.3A

コネクタ 外部 I/F YQLink
SAFETY 非常停止入力

サイズ
重量 380g

保護構造 / 保護クラス IP20 / クラス 1

YQLink 拡張ユニット
型式 YHX-YQL
部品番号 KEK-M4406-0A

YQLink

項目 ドライバユニット10A/30A

電源 制御電源 電圧 : DC21.6 ～
電流 : 0.8A ( ブレーキユニット電源含む )

コネクタ

ENC.A エンコーダ入力
ENC.B エンコーダ入力（専用用途）

STOP ゲートオフ入力　２点
ゲート状態出力　1点

MOTOR モータ駆動電源出力
ブレーキ電源出力

ABSバッテリ ABSバッテリ接続コネクタ
ファンユニット用コネクタ 付属ファンユニット接続用途
ブレーキユニット用コネクタ ブレーキユニットを接続可
サイズ
重量 10A : 560g / 30A : 570g (付属ファンユニット含む) 

保護構造 / 保護クラス IP20 / クラス 1

ドライバユニット
サーボモータ仕様（10A）

型式 YHX-A10
部品番号 KEK-M5800-0A

ドライバユニット
サーボモータ仕様（30A）

型式 YHX-A30
部品番号 KEK-M5800-1A

ドライバ

項目 ドライバパワーユニット

電源
制御電源 電圧 : DC21.6 ～

電流 : 0.5A

主電源 入力 : 単相 / 三相 AC180 ～ 253V (AC200～
電源容量 : 単相 3.5kVA  三相 6kVA

接続モータ容量 単相 1.6kW以内 , 三相 3.0kW以内 /ドライバユニット16台（16軸）以内

コネクタ
回生 回生ユニット接続コネクタ
外部 I/F YQLink

ABSバッテリ ABSバッテリ接続コネクタ
サイズ
重量 1050g

保護構造 / 保護クラス IP20 / クラス 1

ドライバパワーユニット
型式 YHX-DPU
部品番号 KEK-M5880-0A

D.パワー

ホスト
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各ユニット外観図

ブレーキユニット YHX-AMP-BU KEK-M5317-00

YQLink拡張ユニット YHX-YQL KEK-M4406-0A

ドライバパワーユニット YHX-DPU KEK-M5880-0A

ファンユニット YHX-AMP-FU KEK-M6195-00
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ドライバユニット 10A YHX-A10 KEK-M5800-0A

ホストコントローラユニット YHX-HCU KEK-M4200-0A

回生ユニット YHX-RU KEK-M5850-0A

ドライバユニット 30A YHX-A30 KEK-M5800-1A

基本仕様

項目 ホストコントローラユニット

電源 制御電源 電圧 : DC21.6 ～
電流 : 3.5A（PoE分含む）

コネクタ

外部 I/F

ギガビットイーサネット
　・PoE対応　　1ポート（23W）
　・PoE未対応　1ポート
フィールドネットワーク (スレーブ )　下記 4種類の中から選択可能
　・EtherCAT
　・EtherNet/IP
　・PROFINET

　・CC-Link※

　  ※別途アダプタが必要です。

USB
　・USB2.0 　　1ポート（バスパワー 0.5A）
　・USB3.0 　　1ポート（バスパワー 1.0A）

HMI プログラミングパッド接続コネクタ

SAFETY
非常停止接点出力
イネーブルスイッチ接点出力
非常停止入力

MODE CPU OK出力
プログラミングパッド　AUTO/MANUAL 選択キースイッチ出力

インジケータ LCD ドット , 黄
サイズ
重量 750g

保護構造 / 保護クラス IP20 / クラス 1

ホストコントローラユニット

日本語版 型式 YHX-HCU
部品番号 KEK-M4200-0A

英語版 型式 YHX-HCU-E
部品番号 KEK-M4200-1A

項目 回生ユニット
電源 入力 DC254～ 357V ( コントローラDCBUS接続 )

コネクタ 回生コネクタ　（回生ユニット接続用、回生ユニット増設用）
サイズ
重量 1450g

保護構造 / 保護クラス IP20 / クラス 1

回生ユニット
型式 YHX-RU
部品番号 KEK-M5850-0A

項目 YQLink 拡張ユニット

電源 制御電源 電圧 : DC21.6V ～
電流 : 0.3A

コネクタ 外部 I/F YQLink
SAFETY 非常停止入力

サイズ
重量 380g

保護構造 / 保護クラス IP20 / クラス 1

YQLink 拡張ユニット
型式 YHX-YQL
部品番号 KEK-M4406-0A

YQLink

項目 ドライバユニット10A/30A

電源 制御電源 電圧 : DC21.6 ～
電流 : 0.8A ( ブレーキユニット電源含む )

コネクタ

ENC.A エンコーダ入力
ENC.B エンコーダ入力（専用用途）

STOP ゲートオフ入力　２点
ゲート状態出力　1点

MOTOR モータ駆動電源出力
ブレーキ電源出力

ABSバッテリ ABSバッテリ接続コネクタ
ファンユニット用コネクタ 付属ファンユニット接続用途
ブレーキユニット用コネクタ ブレーキユニットを接続可
サイズ
重量 10A : 560g / 30A : 570g (付属ファンユニット含む) 

保護構造 / 保護クラス IP20 / クラス 1

ドライバユニット
サーボモータ仕様（10A）

型式 YHX-A10
部品番号 KEK-M5800-0A

ドライバユニット
サーボモータ仕様（30A）

型式 YHX-A30
部品番号 KEK-M5800-1A

ドライバ

項目 ドライバパワーユニット

電源
制御電源 電圧 : DC21.6 ～

電流 : 0.5A

主電源 入力 : 単相 / 三相 AC180 ～ 253V (AC200～
電源容量 : 単相 3.5kVA  三相 6kVA

接続モータ容量 単相 1.6kW以内 , 三相 3.0kW以内 /ドライバユニット16台（16軸）以内

コネクタ
回生 回生ユニット接続コネクタ
外部 I/F YQLink

ABSバッテリ ABSバッテリ接続コネクタ
サイズ
重量 1050g

保護構造 / 保護クラス IP20 / クラス 1

ドライバパワーユニット
型式 YHX-DPU
部品番号 KEK-M5880-0A

D.パワー

ホスト

取扱説明書は弊社WEBサイトよりダウンロードできます。詳細をご確認いただく場合は、こちらをご利用ください。
https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/
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YHX

ホストコントローラ（HCU） ＋ ドライバユニット（A30） ＋ ドライバパワーユニット（DPU）の組合せ

ホストコントローラ（HCU） ＋ ドライバパワーユニット（DPU）の組合せ

YHXユニット組合せ外観図
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 ● LCM100専用   

リニアコンベアモジュールLCM100専用コントローラです。
移動、位置決めや入出力信号の制御のほか、

スライダの挿入・排出に係る処理を行うことができます。

LCC140
ロボットコントローラ 1 軸用 LCC140

LCC140

パソコン用サポートソフト

▶ POPCOM+

  P.644   

プログラミングボックス

▶ HPB/HPB-D

  P.652   

項目 LCC140
制御可能ロボット リニアコンベアモジュール　LCM100
電源容量 350VA
外径寸法 W402.5×H229×D106.5 mm
本体質量 4.8 kg
制御電源入力 単相AC200～230V　±10%以内（50/60Hz）
主電源入力 単相AC200～230V　±10%以内（50/60Hz）
制御方式 ACフルデジタルソフトウェアサーボ
位置検出方式 磁気式リニアスケール
非常停止入力 ノーマルクローズ接点入力
出力信号 接点出力：　MPRDY
通信 RS-232C　2ch（HPB/COM用、RFID用）

プログラム
最大999ステップ/1プログラム
最大10000ステップ/全プログラム
最大100プログラム

ポイント 10000ポイント
システムバックアップ リチウム電池
マルチタスク 最大4タスク
使用温度 0～40℃
保存温度 -10～65℃
使用湿度 35～85%RH　（結露しないこと）
ノイズ耐性 IEC61000-4-4　レベル3

CC-Link
ユニット

CC-Link対応バージョン Ver. 1.10
リモート局タイプ リモートデバイス局
占有局数 2局固定
局番設定 1~63(HPBより設定)
通信速度設定 10M/5M/2.5M/625K/156Kbps(HPBまたはPOPCOM+にて設定)
局間最短長 0.2m以上
総延長距離 100m/10Mbps、160m/5Mbps、4000m/2.5Mbps、900m/625Kbps、1200m/156Kbps
モニタ用LED なし

CC-Link入出力点数

汎用入力32点、汎用出力32点
専用入力16点、専用出力16点
入力レジスタ8ワード
出力レジスタ8ワード     

LCC140

■ 基本仕様
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LCC140

対応ロボット LCM100    P.60  
CEマーキング対応 ー

取扱説明書は弊社WEBサイトよりダウンロードできます。詳細をご確認いただく場合は、こちらをご利用ください。
https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/

■ 機種概要
名称 LCC140

対応ロボット リニアコンベアモジュールLCM100

入力電源
制御電源

単相AC200～230V±10%以内（50/60Hz）
主電源

運転方法 プログラム、ポイントトレース、リモートコマンド、オンライン命令

■ 注文型式

LCC140 ー 10 ー

コントローラ ー 電流センサ ー ネットワークオプション※

10:10A 無記入：なし

CC：CC-Link
DN：DeviceNetTM

EP：EtherNet/IPTM

※ 2MTの場合は必ずネットワークオプションを選択してください。

フィールドネットワーク対応 　 　

項目 LCC140

DeviceNet™
ユニット

適合DeviceNet™仕様 Volume 1 Release2.0、Volume 2 Release2.0
DeviceNet™ コンフォーマンステスト CT24準拠
デバイスプロファイル ／デバイスタイプ番号 Generic Device（keyable） / 2B Hex
ベンダ名／ベンダID YAMAHA MOTOR CO.,LTD. / 636
プロダクトコード 21
製品リビジョン 1.0
EDSファイル名 Yamaha_LCC1(DEV).eds
MAC ID設定 0～63（HPBまたはPOPCOM+にて設定）
通信速度設定 500K/250K/125Kbps（HPBまたはPOPCOM+にて設定）

通信データ
Predefined Master/Slave Connection Set :Group 2 Only サーバ
ダイナミックコネクションのサポート(UCMM) :なし
Explicitメッセージの分割送信サポート :あり  

ネットワーク長
総延長距離 100m/500Kbps、250m/250Kbps、500m/125Kbps
支線長 6m以下
総支線長 39m以下/500Kbps、78m以下/250Kbps、156m以下/125Kbps

モニタ用LED なし

DeviceNet™入出力点数 ／
占有チャネル数

汎用入力32点、汎用出力32点
専用入力16点、専用出力16点
入力レジスタ8ワード
出力レジスタ8ワード    

入力：24byte
出力：24byte 

EtherNet/IP™
ユニット

対応ソフトウェアバージョン
LCC140 : Ver.64.07以降
HPB/HPB-D : Ver.24.06以降
POPCOM+ : Ver.2.1.0以降

適合EtherNet/IP™仕様 Volume 1 ： Common Industrial protocol(CIPTM) Edition 3.14
Volume 2 ： EtherNet/IPTM Adaptation of CIPTM Edition 1.15 

EtherNet/IP™コンフォーマンステスト CT11準拠
デバイスプロファイル／デバイスタイプ番号 Generic Device（keyable） / 2B Hex
ベンダ名／ベンダID YAMAHA MOTOR CO.,LTD. / 636
プロダクトコード 23
製品リビジョン 1.1
EDSファイル名 Yamaha_LCC1(EIP2).eds
通信速度 10Mbps / 100Mbps
コネクタ仕様 RJ-45コネクタ（8極モジュラコネクタ）2ポート
適合ケーブル仕様 CAT 5e以上のSTPケーブル（二重シールド）
最大ケーブル長 100m
モニタ用LED Module Status(MS), Network Status(NS), Link/Activity:Port1-2

EtherNet/IP™入出力点数
／占有チャネル数

汎用入力32点、汎用出力32点
専用入力16点、専用出力16点
入力レジスタ8ワード
出力レジスタ8ワード    

入力：24byte
出力：24byte 

■ 基本仕様
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LCC140
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97

64

19 64

3-φ5.5
壁取り付け用

リニアコンベア専用ロボットケーブル動力線の接続

リニアコンベア専用ロボットケーブル機能アース端子の接続

OPTION
外部接続用オプションインターフェース
コネクタの接続

フロントパネル

メンテナンスパネル内部

HPB HPBまたはパソコン等の RS-232C端子の接続

SAFETY 外部安全回路の接続

RFID リニアコンベア専用 RFIDケーブルの接続

ROB I/O リニアコンベア専用ロボットケーブル信号線の接続

PWR / ERR
ステータス表示 LED　（PWR：緑／ ERR：赤）

LINK リニアコンベア専用 LINKケーブルまたは終端コネクタの接続

FG

MOTOR

メンテナンスパネル

BATTERY
システムバックアップ用
バッテリ

ROTARY SW.
内部専用ネットワークノード番号
設定用ロータリスイッチ

AC IN
制御電源および主電源の入力

保護接地用アース端子の接続

PE

■ 各部名称

■ 設置条件
・ 対となるモジュール（LCM100）付近に収納場所をご用意ください。

・ 壁面に垂直に取り付けてください。

・ 周囲に十分な空間と取り、通風の良いところに設置してください。
 （右図参照）

・ 周囲温度 : 0～40度

・ 周囲湿度 : 35～85%RH（結露なきこと）

周囲 20mm 以上

リニアコンベアの必要とする電源容量や発熱量は、接続するモジュールタイプや動作デューティによって変化します。 
以下の表を目安に電源の準備および制御盤の大きさ、コントローラの配置、冷却の方法を検討してください。

● 実運用上の目安値（LCC140コントローラ1台あたり）

モジュールタイプ モータ数
電源容量 発熱量（動作時）

制御電源 待機時 スライダ動作時 スライダ動作時
LCM100-4M 4 35VA 60VA 350VA 20W
LCM100-3M 3 35VA 54VA 271VA 16W

LCM100-2MT 2 35VA 48VA 193VA 11W

表の電源容量、発熱量の値はLCC140の最大値であり、これを超える事はありません。リニアコンベアはその動作特性上、 
各モータの動作デューティが低いため、実運用時に必要となる電源容量は能力最大値の1/4～1/3程度となります。

● 能力最大値（LCC140コントローラ1台あたり）
機種 電源容量 発熱量

LCM100 1200VA 70W

■ 電源容量と発熱量の目安

■ 外観図
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LCC140取扱説明書は弊社WEBサイトよりダウンロードできます。詳細をご確認いただく場合は、こちらをご利用ください。
https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/

■ オプション品

● 電源コネクタ＋結線レバー
LCC140 1台につき1個必要です。

型式 KAS-M5382-00

LCC140
TS-X
TS-P

SR1-X
SR1-P

RCX320
RCX340

● HPBダミーコネクタ
プログラミングボックスHPBを取り外した状態
で運転する場合、HPBコネクタに接続します。
LCC140 1台につき1個必要です。

型式 KDK-M5163-00
LCC140
SR1-X
SR1-P

● SAFETYコネクタ
LCC140 1台につき1個必要です。

未配線（プラグ＋シェルキット）　　　配線済み※

型式
未配線 KDK-M5370-10
配線済み KDK-M5370-00

※ 配線済みコネクタは非常停止解除用の配線をコネクタ内部に施し
たものです。リニアコンベア単体での動作確認・デバック等を実施
する場合にお選びください。 

LCC140

● LINKケーブル
1ラインにつき（［モジュール台数］－1）本必要です。

型式
1m KDK-M5361-10
3m KDK-M5361-30
5m KDK-M5361-50

LCC140

● 終端抵抗コネクタ
モジュールを連結して使用する場合、1ラインに
つき2個必要です。

型式  KDK-M5361-00 LCC140

● ダストカバー（LINKコネクタ用）
LINKケーブル終端抵抗コネクタを挿していない
挿入口に取り付けるカバーです。モジュールを
連結せず1台で使用する場合、2個必要です。

型式  KDK-M658K-00 （MDR20ピン用）
※ 2MTでは必須です。

LCC140

● プログラミングボックス   P.652   
 HPB/HPB-D

ロボットの手動操作、プログラムの入力や編集、
ティーチング、パラメータ設定などすべての操作
をこの装置で行うことができます。 HPB HPB-D

HPB HPB-D
型式 KBB-M5110-01 KBB-M5110-21
イネーブル
スイッチ なし 3ポジション

CE仕様 非対応 対応

LCC140
ERCD
SR1-X
SR1-P

● パソコン用サポートソフト   P.644   
 POPCOM+

ロボット操作、プログラミング作成編集、ポイン
トのティーチングなどを視覚的にわかりやす
く、簡単に操作できるアプリケーションソフト
ウェアです。

型式 KBG-M4966-00
※ 複数台のコンピュータに本ソフトウェアをインストールしたい場

合はその台数分のソフトウェアを購入していただく必要がありま
す。その際は追加ライセンス価格として、特別価格をご用意しており
ます。詳細は弊社までお問い合わせください。

LCC140
ERCD
SR1-X
SR1-P

● 動作環境

OS Windows XP (32bit)、Vista、7、8/8.1、 
10（対応バージョン V.2.1.1～）

CPU お使いのOSの推奨する環境以上

メモリ お使いのOSの推奨する環境以上

ハードディスク インストールドライブに50MBの空き容量が必要

通信方法 RS-232C
使用可能コントローラ SRCX～SR1、DRCX、TRCX、ERCX、ERCD、LCC140※1

※1. LCC140はVer. 2.1.1以上の対応となります。
※ Windowsは米国Microsoft Corporationの米国及びその他の国における登録商標です。

次ページへ続きます

オプションパーツ
LCC140
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■ オプション品

● 通信ケーブル
POPCOM+ 用通信ケーブル。
USB接続用、D-Sub接続用からお選びください。

USB D-Sub

型式

USBタイプ（5m）KBG-M538F-00
D-Subタイプ
9Pin-9Pin（5m） KAS-M538F-10

※ USBケーブルはWindows 2000/XP以上の対応となります。
※ POPCOM+、VIP+、RCX-Studio Proの通信ケーブルは共通です。
※ 通信ケーブル用USBドライバは、ウェブサイトからもダウンロー

ドできます。

LCC140
ERCD
SR1-X
SR1-P

RCX320
RCX340

RFID

● RFID（BALLUFF GmbH製）※

リーダライタ・ケーブル -

※ 耐屈曲ケーブルです。

型式
3m : KDK-M6300-00 
5m : KDK-M6300-10
10m : KDK-M6300-20

※ RFIDシステムは仕向地（使用国）によって使用可否があります。 
選定時は必ず事前に弊社営業までお問合せください。

● RFID（OMRON株式会社製）
アンテナ・アンプ・コントローラ・ケーブル

型式 0.5m+2m : KDK-M6300-A0
※ RFIDシステムは仕向地（使用国）によって使用可否があります。 

選定時は必ず事前に弊社営業までお問合せください。

● ダストカバー（RFID用）
RFID を使用しない場合に挿入口に取り付ける
カバーです。（標準付属品）

型式 KDK-M658K-10 （MDR26ピン用） 
※ RFIDシステムは仕向地（使用国）によって使用可否があります。 

選定時は必ず事前に弊社営業までお問合せください。

保守用パーツ

●  LCM100用ロボットケーブル 型式

KDJ-M4751-30（3m×1本）
KDJ-M4751-50（5m×1本）
KDJ-M4755-30（耐屈曲3m×1本）
KDJ-M4755-50（耐屈曲5m×1本）

LCC140

● システムバックアップ用
 リチウム電池 型式 KDK-M4252-00 LCC140

● LCC140用交換フィルター
 （5枚入り） 型式 KDK-M427G-00 LCC140

LCC140
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EP-01

 ● 標準CE仕様  

単軸ロボットRobonityシリーズ 「ABAS」 「AGXS」 「ABAR」用の
1軸ロボットポジショナです。
産業用Ethernet対応、Ethernetポート標準装備、
従来比37%のサイズダウンを実現。
TSシリーズを踏襲し、使い勝手を大幅に改善しました。

EP-01
ロボットポジショナ 1 軸用 EPシリーズ

ハンディターミナル

▶ HT2 / HT2-D

  P.651   

パソコン用サポートソフト

▶ EP-Manager 
  P.642   
※ メンバーサイトにて無料DL可能

■ 基本仕様

項目 EP-01

基
本
仕
様

ドライバ型式 EP-01-A10 EP-01-A30
制御軸数 1軸
制御可能ロボット 単軸ロボット Robonityシリーズ  ABAS / AGXS / ABAR
電源容量 420VA 1600VA
外形寸法 W40×H150×D130mm W55×H150×D130mm
本体質量 約0.6kg 約1kg

入力電源
制御電源 単相AC200～230V±10% 50/60Hz
主電源 単相AC200～230V±10% 50/60Hz

軸
制
御

制御方式 クローズドループ　ベクトル制御方式
運転方式 ポイントトレース（ポイント番号指定による位置決め運転）/ リモートコマンド
運転種類 位置決め運転、位置決め連結運転、押付運転、ジョグ運転
位置検出方式 光学式エンコーダ、バッテリアブソまたはバッテリレスアブソ選択
分解能 8,388,608パルス/回転
原点復帰方式 アブソリュート

ポ
イ
ン
ト

ポイント点数 255点

ポイントタイプ設定
①標準設定 ： 速度及び加減速はそれぞれの最大に対する割合（%）で設定
②カスタム設定： 速度及び加減速はSI単位で設定

ポイント教示方式 マニュアルデータイン（座標値入力）、ティーチング、ダイレクトティーチング

外
部
入
出
力

I/Oインターフェース EtherNet/IPTM、PROFINET、EtherCAT、NPN、CC-Linkより選択

入力 サーボON（SERVO）、リセット（RESET）、スタート（START）、インターロック（/LOCK）、原点復帰（ORG）、
教示モード（TMODE）、ジョグ移動－（JOG-）、ジョグ移動＋（JOG+）、ポイント番号選択（PIN0～PIN7）

出力 サーボ状態（SRV-S）、アラーム（/ALM）、運転完了（END）、運転実行中（BUSY）、制御出力（OUT0～3）、
ポイント番号出力0～7（POUT0～POUT7）、フィードバックパルス出力（A/B/Z）（オプション）

外部通信 Ethernet（IEEE802.3 100BASE-TX準拠 Auto Negotiation対応）
ブレーキ用電源 DC24V±10% 300mA（お客様用意）
安全回路 非常停止入力、主電源入力準備完了出力、非常停止接点出力（1 系統：HT2 使用時）

オ
プ
シ
ョ
ン

ハンディ―ターミナル HT2、HT2-D（イネーブルスイッチ付き）
パソコン用サポートソフト EP-Manager

一
般
仕
様

使用周囲温度・湿度 0℃～40℃、35%～85%RH（結露なきこと）
保存周囲温度・湿度 -10℃～65℃、10%～85%RH（結露なきこと）
雰囲気 直射日光のあたらない屋内。腐食、可燃性ガス、オイルミスト、塵埃なきこと
耐振動 XYZ各方向 10～57Hz　片振幅0.075mm 57～150Hz 9.8m/s2

保護機能 位置検出エラー、パワーモジュールエラー、温度異常、過負荷、過電圧、低電圧、位置偏差過大、過電流、モータ電流異常
保護構造 IP20

EP-Manager

EP-01
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■ 機種概要
名称 EP-01

対応ロボット 単軸ロボット Robonity （ABAS / AGXS / ABAR）

入力電源
主電源 単相AC200～230V±10% 50/60Hz
制御電源 単相AC200～230V±10% 50/60Hz

運転方法 ポイントトレース（ポイント番号指定による位置決め運転）/ リモートコマンド
最大制御軸数 1軸
原点復帰方式 アブソリュート

■ 注文型式

EP-01 ー ー ー

コントローラ ー ドライバ：モータ容量 ー 回生装置 ー 入出力選択
A10: 200W以下 無記入: なし EP: EtherNet/IPTM

A30: 400W/750W R: EP-RU付き PT: PROFINET
ES: EtherCAT
NS: NPN
CC: CC-Link

※ バッテリの有無は、ロボット注文型式での選択となります。

対応ロボット EP-01 u Robonity (ABAS   P.174  , AGXS   P.188  , ABAR   P.210  )
CEマーキング対応 ◯ フィールドネットワーク対応 　     

■ 仕様選択表

〈標準加減速仕様〉
Basic Advanced

ABAS04 ABAS05 ABAS08 ABAS12 ABAS12H ABAR04 ABAR05 ABAR08 AGXS05 AGXS05L AGXS07 AGXS10 AGXS12 AGXS16 AGXS20

ドライバ
EP-01-A10 ● ● ● ● ● ● ● ● ● ● ●

EP-01-A30 ● ● ● ●

回生装置
EP-RU

垂直使用時 ① ② ④ ⑥ ⑦ ⑧ ⑩ ⑫ ⑫ ⑩ ⑭ ⑩ ⑩

水平使用時 ③ ⑤ ⑨ ⑪ ⑬ ⑭ ⑮ ⑮

〈高加減速仕様〉
Advanced

AGXS05-H AGXS05L-H AGXS07-H AGXS10-H AGXS12-H AGXS16-H

ドライバ
EP-01-A10 ● ● ● ●

EP-01-A30 ● ●

回生装置
EP-RU

垂直使用時 ① ③ ④

水平使用時 ② ⑤

※回生装置の必要条件は目安であり、実際の動作条件により異なる場合があります。

回生装置の必要条件
① リード5、リード10の650mmストローク以上
② リード5、リード20の450mmストローク以上及びリード10の150mmストローク以上
③ リード20の250～750mmストローク
④ リード5、10、20の150mmストローク以上及びリード32の300～750mmストローク
⑤ リード10、20の250～750mmストローク及びリード32の400～750mmストローク
⑥ リード5、10、20の300mmストローク以上及びリード32の300～750mmストローク
⑦ 全リードの250mmストローク以上
⑧ 全リードの150mmストローク以上

⑨ リード20の300～400mmストローク
⑩ 全リードの全ストローク
⑪ リード10、20の150～500mmストローク
⑫ 全リードの500mmストローク以上
⑬ リード10、20、30の300～800mmストローク
⑭ 全リードの400mmストローク以上
⑮ リード20の400～850mmストローク及びリード40の600～950mmストローク

回生装置の必要条件
① リード10の400mmストローク以上及びリード20の450mmストローク以上
② リード20の250mmストローク以上及びリード30の450mmストローク以上
③ リード5、リード20の650mmストローク以上及びリード10の450mmストローク以上
④ リード10、リード20の全ストローク及びリード40の300mmストローク以上
⑤ リード20の150mmストローク以上及びリード40の450mmストローク以上

取扱説明書は弊社WEBサイトよりダウンロードできます。詳細をご確認いただく場合は、こちらをご利用ください。
https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/
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フィードバックパルス出力コネクタ
ブレーキ電源入力用コネクタ

NPN

パラレル入出力コネクタ(I/O)
CC-Link V2

CC-Link接続用コネクタ(I/O)

コントローラの状態(ステータス)をLED表示

ステータスランプ表示(SERVO, ALARM, NS, MS)

外部安全回路の入出力コネクタ

SAFETYコネクタ

主電源および制御電源
入力用コネクタ

主電源の電源供給状態をLED表示

電源コネクタ

チャージランプ表示(CHARGE)

回生ユニットコネクタ(R.UNIT)

サーボモータのパワーライン接続用コネクタ

モータコネクタ(MOTOR)

定格銘板(本体側面)

シリアルNo.

デイジーチェーン接続用コネクタ

通信コネクタ2(COM2)

HT2接続用コネクタ

通信コネクタ1(COM1)

位置信号・原点センサなどのロボット周辺の専用コネクタ

パソコン接続用コネクタ

ロボットENC.コネクタ(ENC.)

Ethernetコネクタ(Ethernet)

EtherNet/IPTM、PROFINET、EtherCAT

フィールドネットワークコネクタ(I/O)

■ 各部名称

EP-01(EtherNet/IPTM, PROFINET, EtherCAT)

EP-01(NPN)

EP-01（底面視）

EP-01(CC-Link)

■ 回生装置 EP-RU

● 基本仕様
仕様項目 EP-RU
型式 KFX-M5850-00
外形寸法 W30×H144（取付ステイ部含まず）×D125mm
本体質量 650ｇ
回生吸収動作電圧 約380V以上
回生吸収停止電圧 約360V以下
吸収可能電力 40W
付属品 コントローラとの専用接続ケーブル（300mm）
※ 必ずご使用のコントローラの近隣に間隔を空けて（20mm程度）設置してください。 

また、コントローラとの接続は、必ず付属の専用接続ケーブルにて行ってください。
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外観図
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EP-01

EP-01-A10

EP-01-A30

■ 外観図

■ 設置条件

・ 制御盤の中に設置してください。

・ 金属製の壁面に垂直に取り付けてください。

・ 周囲に十分空間を取り、通風の良いところに設置してください。
（右図参照）

・ 使用温度 : 0～40℃

・ 使用湿度 : 35～85%RH（結露なきこと）

【複数のEP-01を用いる場合】

・ ファンを取付け、十分にコントローラ本体を冷却してください。

・  複数台のコントローラを設置する際は、コントローラ間の距離
を最低1mm開けてください。

・ 周囲に十分空間を取り、通風の良いところに設置してください。
（図2参照）

・  隣接するEP-01との距離（図2中 A)が20mm以下の場合は、実効
負荷率を75%以下に設定してください。
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20mm
以上

20mm
以上

20mm
以上

A10 A10 A30

100mm以上

100mm以上

20mm
以上

40mm以上 40mm以上

ファン

風向き：上

（図 1） （図 2）

A A

取扱説明書は弊社WEBサイトよりダウンロードできます。詳細をご確認いただく場合は、こちらをご利用ください。
https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/
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EP-01

■ データのしくみについて

EPシリーズを使用してロボットを運転するためには、ポイントデータとパラメータデータを設定する必要があります。

ポイントデータ

位置決めに使用するポイントデータには、「運転タイプ」「位置」「速度」などの項目が含まれます。P1～P255の255点まで登録可
能です。
ポイントデータには、搬送質量を指定するだけで最適な位置決めを提供する「標準設定」と、位置決めを自由に設定できる「カスタ
ム設定」があり、用途に応じて選択できます。

パラメータデータ

パラメータデータは、「運転パラメータ」、「I/Oパラメータ」、「オプションパラメータ」、「制御パラメータ」および「コントローラパ
ラメータ」に分類されます。

■ ポイントデータについて

ポイントデータの項目一覧

P1～P255

項目 設定内容

1 運転タイプ 位置決め運転パターン

2 位置 位置決め運転の目標位置または移動量

3 速度 位置決め運転の速度

4 加速度 位置決め運転の加速度

5 減速度 位置決め運転の減速度（加速度に対する割合）

6 押付 押付運転時の電流制限値

7 ゾーン（－）
「個別ゾーン出力」を出力する範囲

8 ゾーン（＋）

9 位置近傍幅 「位置近傍出力」の近傍幅（目標位置からの
距離公差）

10 分岐 位置決め完了後、次の移動先、または連結運
転の連結先のポイント番号

11 フラグ 位置決め運転に関する他の情報

12 タイマ 位置決め完了後の待ち時間（遅延）

標準設定とカスタム設定

ポイントデータには、標準設定とカスタム設定の２種類の設定タイプ
があり、用途に応じて選択できます。
いずれの場合も、設定可能なポイントデータはP1～P255の255点
です。

設定タイプ 内容

標準設定
搬送質量を指定することで最適な位置決めを提供
します。
組立・搬送などのシステムに適しています。

カスタム設定
速度や加速度などをSI単位系で任意に変更できま
すので、位置決めを自由に設定できます。
加工・検査などのシステムに適しています。

P1～P255
運転タイプ
位置
速度
加速度
減速度
押付

1
2
3
4
5
6

ゾーン（－）
ゾーン（＋）
位置近傍幅
分岐
フラグ
タイマ

7
8
9

10
11
12

運転パラメータ

I/Oパラメータ

オプションパラメータ

制御パラメータ

位置決めや原点復帰などの運転関係のパラメータを設定します。

端子割り付けや入出力機能選択のパラメータを設定します。

EtherNet/IPTMなどのオプションに関係するパラメータを設定します。

接続するロボット固有のパラメータです。初期処理時に設定します。

コントローラパラメータ 接続するコントローラとの通信に関係するパラメータを設定します。

① 標準設定
搬送質量を指定することで、最適な位置決めを提供します。

② カスタム設定
位置決めを自由に設定できます。

位置決めに使用するポイントデータを設定します。
２種類の設定タイプがあり、用途に応じて選択できます。

ポイントデータ

パラメータデータ

データ

● データのしくみ
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EP-01

■ NPNタイプ入出力配線概略図 ■ 入出力仕様

項　目 内　容

EtherNet/IPTM EtherNet/IPTMアダプタ（2ポート）

PROFINET PROFINET スレーブ1 ノード

EtherCAT EtherCATスレーブ1ノード

NPN

入力16 点 DC24V±10% 5.1mA/ 点 
プラスコモン
出力16 点 DC24V±10% 50mA/ 点 
シンクタイプ

CC-Link CC-Link Ver. 2.00 対応
リモートデバイス局（1局2倍設定）

※ 電磁接触器のコイル部には、サージ吸収ユニットを必ず取り付けてください。

ES+

ES1

ES2

ES-

外部非常停止

N

L

N1

L1

MPRDY2

MPRDY1
外部24V

内部電源

ハンディターミナル

COM1

GND
内部

ステータス
ES

コントローラ

■ 非常停止回路例（EP-01単体）

・電磁接触器のコイル部には、サージ吸収ユニットを必ず取り付けてください。
・ 必ずリレー接点の容量を確認してください。不足の場合は、個別に接点を使用してください。（図中※1） 
・ ES1、ES2 を用いた非常停止の配線には電流が 300mA以下の負荷を接続してください。電流が 300mA を超える負荷を接続した場合、
   あるいは負荷を接続しないで配線し 300mA を超える電流が流れた場合、コントローラが故障する恐れがあります。（図中※2） 

ES+
ES1
ES2

ES-

N
L

N1
L1

内部電源

COM1

GND
内部

MPRDY2
MPRDY1

外部24V

ハンディ
ターミナル

コントローラ

ES+
ES1
ES2

ES-

N
L

N1
L1

内部電源

GND
内部

MPRDY2
MPRDY1

COM1

ES+
ES1
ES2

ES-

N
L

N1
L1

内部電源

GND
内部

MPRDY2
MPRDY1

COM1

コントローラ コントローラ

外部24V

外部0V

外部0V 外部0V 外部0V

外部非常停止

リレー ※1

※2 ※2

■ 非常停止回路例（デイジーチェーン）

コントローラ

N1
L1

N
L

ES+

I/O電源 -コモン

I/O電源 +コモン

ポイント番号出力

制御出力

運転実行中
運転完了
アラーム
サーボ状態

サーボON
リセット
スタート
インターロック

原点復帰
教示モード

ジョグ移動 (-)
ジョグ移動 (+)

ポイント番号選択

DC24V

・
・

・
・

・・
・・
・・

・・
・・
・・

・・
・・
・・

・・
・・
・・

/ALM

PIN7
JOG+
JOG-

SRV-S

END

PIN0

+COM

POUT0

POUT7
OUT0

OUT3

ORG
/LOCK

TMODE

START
RESET

SERVO

-COM

BUSY

I/O(NPN)

0V

+24V

主電源入力

※ブレーキ付きロボットを使用する場合

DC24V

非常停止入力用内部電源

非常停止接点1
非常停止接点2

非常停止レディ信号

主電源入力準備

完了出力接点

制御電源入力

※メカブレーキ用電源入力

DC24V

SAFETY

ES1
ES2
MPRDY2
MPRDY1
ES-

POUT0～7

OUT0～3

PIN0～7

取扱説明書は弊社WEBサイトよりダウンロードできます。詳細をご確認いただく場合は、こちらをご利用ください。
https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/
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■ フィードバックパルス出力信号表 ■ フィードバックパルス出力回路詳細
● 出力回路

PA+

FG

GND

PA-

PB+
PB-

PZ+
PZ-

ラインドライバ（AM26LV31相当）
最大出力電流：30mA 

■ フィードバックパルス出力ケーブル

切りっ放し

60
1500

型式 KFX-M532M-00

● 基本仕様
項目 仕様

出力信号 ABZ相パルス

1回転あたりのパルス数 4～16384　可変

最大回転速度 6000rpm
最大動作周波数 2Mbps

● 信号表
信号名称 内容 配線色 備考

GND シグナルグランド 白

PA+ A相+信号出力 黄
ツイストペア①

PA- A相-信号出力 白

PB+ B相+信号出力 緑
ツイストペア②

PB- B相-信号出力 白

PZ+ Z相+信号出力 赤
ツイストペア③

PZ- Z相-信号出力 白

FG フレームグランド （シールド）

■ NPNタイプI/O信号表

番号 信号名称 意味 番号 信号名称 意味
A1 +COM 入力用電源 ＋コモン

B1 POUT0

出 
力

ポイント番号出力

A2 B2 POUT1
A3 NC

未接続
B3 POUT2

A4 NC B4 POUT3
A5 PIN0

入 
力

ポイント番号選択

B5 POUT4
A6 PIN1 B6 POUT5
A7 PIN2 B7 POUT6
A8 PIN3 B8 POUT7
A9 PIN4 B9 OUT0 OUT0 ～3に以下より割付

• ゾーン出力  • 個別ゾーン出力
• 教示モード状態  • 原点復帰完了状態
• 位置近傍出力  • 移動中出力
• 押付状態  • 警告出力

A10 PIN5 B10 OUT1
A11 PIN6 B11 OUT2
A12 PIN7 B12 OUT3
A13 JOG+

(A15: ON)
SPD

(A15: OFF) ジョグ移動（＋方向） 速度切替 B13 BUSY 運転実行中

A14 JOG- ジョグ移動（－方向） B14 END 運転完了

A15 TMODE 教示モード
（ON: I/O教示モード　OFF: I/O位置決めモード） B15 /ALM アラーム

A16 ORG 原点復帰 B16 SRV-S サーボ状態
A17 /LOCK インターロック B17 NC

未接続
A18 TEACH

(A15: ON)
START

(A15: OFF) 現在位置教示 スタート B18 NC

A19 RESET リセット B19 -COM 入力用電源 －コモン
A20 SERVO サーボON B20

■ NPNタイプ入出力回路詳細

● 入力回路

4.7kΩ
ロジック
回路

デジタル
アイソ
レータ

内部
回路

DC24V

+COM

入力

-COM

形式： DC入力（プラスコモンタイプ）
 デジタルアイソレータ方式
負荷： DC24V±10%　5.1mA
 OFF電圧 19.2Vmin （1.0mA）
 ON電圧 7.4Vmax （3.4mA）

● 出力回路

内部
回路

デジタル
アイソ
レータ

ロジック
回路

負荷

DC24V

出力

+COM

-COM

形式： NPNオープンコレクタ出力
 （マイナスコモンタイプ）
 デジタルアイソレータ方式
負荷： DC24V 50mA
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EP-01

■ 標準付属品

● 電源コネクタ＋操作レバー 型式
電源コネクタ KFX-M5382-00
操作レバー KEF-M657M-00 EP-01

● 回生ユニットショートコネクタ 型式 KEK-M4431-00
EP-01
YHX

RCX320

● HT2ダミーコネクタ 型式 KEK-M5869-00 EP-01
YHX

● SAFETYコネクタ 型式 KEK-M4432-10 EP-01
YHX

● ブレーキ電源ケーブル（1m）※

※ ブレーキ付きロボット購入時に付属
型式 KFX-M532K-10 EP-01

● I/Oケーブル（2m/20芯×2）※

※ NPN仕様購入時に付属
型式 KCA-M4421-20

EP-01
TS-S2
TS-SH
TS-X
TS-P

● CC-Linkコネクタ※

※ CC-Link仕様購入時に付属

コネクタ 分岐ソケット

型式
コネクタ※ KCA-M4872-00
分岐ソケット KCA-M4873-00

※ コネクタ1個の型式です。（分岐ソケットにはコネクタを2個差し込みます。）

EP-01
TS-S2
TS-SH
TS-X
TS-P

● フェライトコア※

※ ロボットケーブルに取り付けた状態で出荷されます。
型式 KK1-M6563-200 EP-01

オプションパーツは次ページです

右端のアイコンは各部品が使用可能なコントローラを示しています

付属品及びオプションパーツ
EP-01

取扱説明書は弊社WEBサイトよりダウンロードできます。詳細をご確認いただく場合は、こちらをご利用ください。
https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/
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■ オプション品

● ハンディターミナル   P.651   
 HT2/HT2-D HT2 HT2-D

型式
3.5m KFX-M5110-0J KFX-M5110-1J
10m KFX-M5110-2J KFX-M5110-3J

イネーブルスイッチ 無し 有り
CE仕様 非対応 対応

EP-01

● サポートソフト   P.642   
 EP-Manager

型式 KFX-M4990-00

EP-01

● 動作環境

OS Microsoft Windows 10 （32bit/64bit）、
11（対応バージョンV1.2.4～）

CPU お使いのOS が推奨する環境以上

メモリ お使いのOS が推奨する環境以上

通信ポート Ethernetポート（100BASE-TX）
Ethernetケーブル（カテゴリ 5 以上）

ディスプレイ 1024×768 以上の解像度、256 色以上

使用可能コントローラ EP-01
※ Windowsは米国Microsoft Corporationの米国及びその他の国における登録商標です。
※ Ethernetは米国XEROX社の登録商標です。

● アブソバッテリ
● 基本仕様

仕様項目 アブソバッテリ
電池の種類 リチウム金属電池
電池容量 3.6V/2700mAh
データ保持時間 約10年
外形寸法 φ17×L47mm
本体質量 20.3ｇ

型式 KFX-M53G0-00
※ アブソバッテリは消耗品です。

EP-01

● バッテリホルダキット 型式 KFX-M53G7-00
※ バッテリホルダと結線バンド2本のセット番号です。

EP-01

● CC-Link終端コネクタ 型式 KCA-M4874-00

EP-01
TS-S2
TS-SH
TS-X
TS-P

● フィードバックパルス出力ケーブル 型式 KFX-M532M-00 EP-01

● デイジーチェーン及び 
 ゲートウェイ接続用ケーブル 型式 KFX-M532L-00 EP-01

EP-Manager

WEBサイト（メンバーサイト）より
ダウンロード

右端のアイコンは各部品が使用可能なコントローラを示しています
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TS-S2/TS-SH
項目 TS-S2 TS-SH

基
本
仕
様

制御軸数 １軸
制御可能ロボット TRANSERVO シリーズ
消費電流 定格2.5A（最大4.5A） 定格3.5A（最大6.5A）
外形寸法 W30 × H162 × D82mm W30 × H162 × D123mm
本体質量 約0.2kg 約0.3kg

入力電源
制御電源 DC24V ± 10%
主電源 DC24V ± 10%

軸
制
御

制御方式 クローズドループ　ベクトル制御方式
運転方式 ポイント番号指定による位置決め運転、直接位置決めコマンド
運転種類 位置決め運転、位置決め連結運転、押付運転、ジョグ運転
位置検出方式 レゾルバ 多回転アブソ機能付レゾルバ
分解能 ロボットにより20480パルス/回転、4096パルス/回転
原点復帰方式 インクリメンタル アブソリュート/インクリメンタル

ポ
イ
ン
ト

ポイント点数 255 点

ポイントタイプ設定
①標準設定 ： 速度および加速度はそれぞれの最大に対する割合（%）で設定
②カスタム設定 ： 速度および加速度はSI 単位系で設定

ポイント教示方式 マニュアルデータイン（座標値入力）、ティーチング、ダイレクトティーチング

外
部
入
出
力

I/Oインターフェース NPN, PNP, CC-Link, DeviceNetTM, EtherNet/IPTM, PROFINETより選択

入力 サーボON（SERVO）、リセット（RESET）、スタート（START）、インターロック（/LOCK）、原点復帰（ORG）、 
手動モード（MANUAL）、ジョグ移動－（JOG-）、ジョグ移動＋（JOG+）、ポイント番号選択（PIN0 ～ PIN7）

出力 サーボ状態（SRV-S）、アラーム（/ALM）、運転完了（END）、運転実行中（BUSY）、制御出力（OUT0 ～ 3）、 
ポイント番号出力0~7（POUT0 ～ POUT7）

外部通信 RS-232C 1CH
安全回路 非常停止入力、非常停止接点出力（1 系統：HT1 使用時）

オ
プ
シ
ョ
ン

ハンディターミナル HT1、HT1-D（イネーブルスイッチ付き）
パソコン用サポートソフト TS-Manager

一
般
仕
様

使用周囲温度 • 湿度 0 ～ 40℃、 35 ～ 85%RH（結露なきこと）
保存周囲温度 • 湿度 -10 ～ 65℃、10 ～ 85%RH（結露なきこと）
雰囲気 直射日光の当たらない屋内。腐食・可燃性ガス、オイルミスト、塵埃なきこと
耐振動 XYZ 各方向　10 ～ 57Hz　片振幅0.075mm　57 ～ 150Hz　9.8m/s2

保護機能 位置検出エラー、温度異常、過負荷、過電圧、低電圧、位置偏差過大、過電流、モータ電流異常、モータ線断線、励磁停電エラー ※1

※1. 励磁停電エラーはTS-SHのみの保護機能です。

TS-S2/TS-SH/TS-X/TS-P

 ● 標準CE仕様  

プログラム不要のポイントトレースのみのポジショナタイプ。
ポイントデータを登録し、PLCなどの上位機器から

ポイント番号を指定し、START信号を入力するだけで、
位置決めや押付運転ができます。

TS-S2/TS-SH/TS-X/TS-P
ロボットポジショナ 1 軸用 TSシリーズ

ハンディターミナル

▶ HT1/HT1-D

  P.650   

パソコン用サポートソフト

▶ TS-Manager

  P.642   

TS-S2 TS-XTS-SH TS-P

■ 基本仕様
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TS-S2/TS-SH/TS-X/TS-P

TS-X/TS-P

項目
TS-X / TS-P

AC100V仕様 AC200V仕様

基
本
仕
様

ドライバ形式 TS-X105/TS-P105 TS-X110/TS-P110 TS-X205/TS-P205 TS-X210/TS-P210 TS-X220/TS-P220
制御軸数 １軸
制御可能ロボット TS-X：単軸ロボットFLIP-Xシリーズ　　TS-P：リニア単軸ロボットPHASERシリーズ
電源容量 400VA 600VA 400VA 600VA 1400VA
外形寸法 W58×H162×D131mm W70×H162×D131mm
本体質量 約0.9kg 約1.1kg

入力電源
制御電源 単相AC100～115V±10% 50/60Hz 単相AC200～230V±10% 50/60Hz
主電源 単相AC100～115V±10% 50/60Hz 単相AC200～230V±10% 50/60Hz

軸
制
御

制御方式 クローズドループ　ベクトル制御方式
運転方式 ポイントトレース（ポイント番号指定による位置決め運転 ）/ リモートコマンド
運転種類 位置決め運転、位置決め連結運転、押付運転、ジョグ運転
位置検出方式 TS-X：多回転アブソリュート機能付きレゾルバ　　TS-P：磁気式リニアスケール
分解能 TS-X：16384パルス/回転　　TS-P：1μｍ
原点復帰方式 TS-X：アブソリュート / インクリメンタル　　TS-P：インクリメンタル / セミアブソ

ポ
イ
ン
ト

ポイント点数 255点

ポイントタイプ設定 ①標準設定 ： 速度及び加減速はそれぞれの最大に対する割合（%）で設定
②カスタム設定： 速度及び加減速はSI単位で設定

ポイント教示方式 マニュアルデータイン（座標値入力） 、ティーチング、ダイレクトティーチング

外
部
入
出
力

I/Oインターフェース NPN、PNP、CC-Link、DeviceNetTM、EtherNet/IPTM, PROFINETより選択

入力 サーボON（SERVO）、リセット（RESET）、スタート（START）、インターロック（/LOCK）、原点復帰（ORG）、
手動モード（MANUAL）、ジョグ移動－（JOG-）、ジョグ移動＋（JOG+）、ポイント番号選択（PIN0～PIN7）

出力 サーボ状態（SRV-S）、アラーム（/ALM）、運転完了（END）、運転実行中（BUSY）、制御出力（OUT0～3）、
ポイント番号出力0～7（POUT0～POUT7）

外部通信 RS-232C 1CH
ブレーキ用電源 DC24V±10% 300mA（お客様用意）
安全回路 非常停止入力、主電源入力準備完了出力、非常停止接点出力（1 系統：HT1 使用時）

オ
プ
シ
ョ
ン

ハンディターミナル HT1、HT1-D（イネーブルスイッチ付き）
パソコン用サポートソフト TS-Manager

一
般
仕
様

使用周囲温度 • 湿度 0℃～40℃、35%～85%RH（結露なきこと）
保存周囲温度 • 湿度 -10℃～65℃、10%～85%RH（結露なきこと）
雰囲気 直射日光のあたらない屋内。腐食、可燃性ガス、オイルミスト、塵埃なきこと
耐振動 XYZ各方向  10～57Hz　片振幅0.075mm  57～150Hz  9.8m/s2

保護機能 位置検出エラー、パワーモジュールエラー、温度異常、過負荷、過電圧、低電圧、位置偏差過大、過電流、モータ電流異常
保護構造 IP20

■ 機種概要
名称 TS-S2 TS-SH TS-X/TS-P

対応ロボット 小型単軸ロボット TRANSERVO TS-X：単軸ロボット FLIP-X
TS-P：リニア単軸ロボット PHASER

入力電源
制御電源

DC24V±10%
●100V仕様
主電源 AC100～115V±10%
制御電源 AC100～115V±10%

●200V仕様
主電源 AC200～230V±10%
制御電源 AC200～230V±10%主電源

運転方法 ポイントトレース / リモートコマンド / オンライン命令
最大制御軸数 1軸

原点復帰方式 インクリメンタル アブソリュート /
インクリメンタル

TS-X：アブソリュート / インクリメンタル
TS-P：アブソリュート / セミアブソ

■ 注文型式

ー

コントローラ タイプ 入出力選択 ー バッテリ※1

S2：TS-S2 無記入：標準 NP：NPN B：有り（アブソ仕様）
SH：TS-SH S：センサー PN：PNP N：なし（インクリ仕様）

CC：CC-Link
DN：DeviceNetTM

EP：EtherNet/IPTM

PT：PROFINET
GW：I/Oボードなし

※1. バッテリの有無はTS-SHのみの選択となります（TS-S2には付きません）。

ー ー ー ー

コントローラ ドライバ：電源電圧/モータ容量 ー 回生装置 ー TSモニタ ー 入出力選択 ー バッテリ※2

TSX：TS-X 105：100V/100W以下 無記入：なし 無記入：なし NP：NPN B：有り（アブソ仕様）
TSP：TS-P 110：100V/200W R：RGT付き L：LCD付き PN：PNP N：なし（インクリ仕様）

205：200V/100W以下 R：RGU-2付き CC：CC-Link
210：200V/200W DN：DeviceNetTM

220：200V/400～600W EP：EtherNet/IPTM

PT：PROFINET
GW：I/Oボードなし

※2. バッテリの有無はTS-Xのみの選択となります（TS-Pには付きません）。

TS-S2/TS-SH（TRANSERVO） TS-X/TS-P（FLIP-X/PHASER）

対応ロボット TS-S2/TS-SH u TRANSERVO    P.331  TS-X u FLIP-X    P.285  TS-P u PHASER    P.263  
CEマーキング対応 ◯ フィールドネットワーク対応 　 　 　  

■ 基本仕様

取扱説明書は弊社WEBサイトよりダウンロードできます。詳細をご確認いただく場合は、こちらをご利用ください。
https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/
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TS-S2/TS-SH/TS-X/TS-P

ロボットの機種によって自動的に仕様が決まります。

TS-X
T4LH/
C4LH

T5LH/
C5LH

T6L/
C6L T9 T9H F8/

C8
F8L/
C8L

F8LH/
C8LH

F10/
C10 F10H F14/

C14
F14H/
C14H GF14XL F17/

C17
F17L/
C17L GF17XL F20/

C20 F20N N15/
N15D

N18/
N18D B10 B14 B14H R5 R10 R20

電源電圧/
電流センサ TS-X

105 ● ● ● ● ● ● ● ● ● ● ● ● ● ●
110 ● ● ● ● ●
205 ● ● ● ● ● ● ● ● ● ● ● ● ● ●
210 ● ● ● ● ●
220 ● ● ● ● ● ● ●

回生装置
無記入（不要） ① ② ① ② ① ② ● ③ ⑥ ③ ④ ⑤
R（RGT） ① ② ① ② ① ② ③ ● ⑥ ③ ④ ● ● ⑤

① 垂直使用時で移動ストロークが700mm以上の場合は回生装置が必要です。
② 垂直使用時は回生装置が必要になります。
③ 【以下の場合は回生装置が必要】
 ・ 垂直で使用する場合　 

・ 水平使用で最高速度が1000mm/secを超えた速度で動かす場合　 
・ 水平使用でハイリード（40）の場合

④ 最高速度が1000mm/secを超えた速度で動かす場合は、回生装置が必要となります。
⑤ 最高速度が1250mm/secを超えた速度で動かす場合は、回生装置が必要となります。
⑥ 最高速度が750mm/secを超えた速度で動かす場合は、回生装置が必要となります。

TS-P
MF7/7D MF15/15D MF20/20D MF30/30D MF75/75D

電源電圧/
電流センサ TS-P

105
110 ● ● ●
205
210 ● ● ●
220 ● ●

回生装置
無記入（不要） ● ●
R（RGT） ● ●
R（RGU-2） ●

■ TS-X/TS-P 仕様選択表

■ 各部名称

PWR

SRV

COM2

COM1

ROB
I/O

I/O

ES1
ES2
ES-

MP24V
CP24V

0V

コントローラ

通信コネクタ１（COM1）
HT1もしくはパソコン接続用コネクタ

 I/Oコネクタ（I/O）

通信コネクタ 2（COM2）
デイジーチェーン接続用コネクタ

電源コネクタ
主電源および制御電源入力用コネクタ

ロボット I/Oコネクタ（ROB I/O）

シリアル No.

コントローラの状態（ステータス）を LED表示

ステータス表示ランプ (PWR, ERR)

位置信号・原点センサなどのロボット周辺の入出力専用コネクタ

定格銘板（本体側面）

TS-S2/TS-SH

TS-X/TS-P

N1

RGEN

L
COM1

I/O
ROB

CHARGE

200VL1

MOTOR

I/O

N

PWR

ERR

L

ABS.BATTERY

COM2

BAT

コントローラ本体上部カバー開放時

電源コネクタ
主電源および制御電源
入力用コネクタ

デイジーチェーン、LCDモニタ接続用コネクタ
通信コネクタ 2（COM2）

シリアル No.

アブソバッテリの接続用コネクタ（TS-Xのみ）
アブソバッテリ用コネクタ（BAT）

EXTコネクタ（本体底面） 
ブレーキ電源入力と外部安全回路の
入出力用コネクタ

コントローラの状態（ステータス）を LED表示

ステータス表示ランプ（PWR, ERR）

定格銘板（本体側面）

HT1もしくはパソコン接続用コネクタ
通信コネクタ１（COM1）

ロボット I/Oコネクタ（ROB I/O）
位置信号・原点センサなどのロボット周辺の入出力専用コネクタ

 I/O コネクタ（I/O）

回生ユニットコネクタ（RGEN）

モータコネクタ（MOTOR）
サーボモータのパワーライン接続用コネクタ
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TS-S2/TS-SH/TS-X/TS-P

■ 設置条件
・ 制御盤の中に設置してください。

・ 壁に垂直に取り付けてください。

・ 周囲に十分空間を取り、通風の良いところに設置してください。
 （右図参照）

・ 使用温度 : 0～40℃

・ 使用湿度 : 35～85%RH （結露なきこと）
N1

RGEN

L
COM1

I/O
ROB

CHARGE

200VL1

MOTOR

I/O

N

PWR

ERR

20mm
以上

20mm
以上

20mm
以上

20mm
以上

PWR

ERR

COM2

COM1

ROB
I/O

I/O

ES1
ES2
ES-

MP24V
CP24V

0V

20mm
以上

20mm
以上

10mm
以上

10mm
以上

■ TS-S2/TS-SH ■ TS-X/TS-P

■ 外観図
TS-S2

15
2

5

82(70)30

5

16
2

5
15

2

25

φ4.5

4.5

R

TS-SH

(70) 123

15
2

5

25
φ4.5

4.5

30

RR

4
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)

16
2

35
. 2 
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幅
35

m
m

4
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レ
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中
心
位
置

TS-X/TS-P（105/110/205/210）

58 131(90)

16
216

7

( 8
)

EXTコネクタ

15
2

φ5.4

5

5.4

R

53

4

TS-X/TS-P（220）

131

16
7

(90)

16
2

58
70

4

53

R

5.4

5

φ5.4

15
2

( 8
)

EXTコネクタ

■ TS-S2/TS-SHについての注意事項

RFタイプのセンサー仕様の場合のコントローラ「TS-S2」「TS-SH」は、「TS-S2S」「TS-SHS」となります。

TS-S2/TS-SH (標準仕様）
コントローラの表に「BK」のシール貼付

TS-S2S/TS-SHS (センサー仕様）
コントローラの表に「SENSOR」のシール貼付
(コントローラの正面にTS-S2Sの表記がありませんのでご注意く
ださい。）

取扱説明書は弊社WEBサイトよりダウンロードできます。詳細をご確認いただく場合は、こちらをご利用ください。
https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/
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TS-S2/TS-SH/TS-X/TS-P

TSシリーズを使用してロボットを運
転するためには、ポイントデータと
パラメータデータを設定する必要が
あります。

ポイントデータ

位置決めに使用するポイントデー
タには、「運転タイプ」「位置」「速
度」などの項目が含まれます。P1～
P255の255点まで登録可能です。
ポイントデータには、搬送質量を指
定するだけで最適な位置決めを提供
する「標準設定」と、位置決めを自由
に設定できる「カスタム設定」があり、
用途に応じて選択できます。

パラメータデータ

パラメータデータは、「運転パラメー
タ」、「I/Oパラメータ」、「オプション
パラメータ」、および「制御パラメー
タ」に分類されます。

■ ポイントデータについて
ポイントデータの項目一覧

P1～P255
項目 設定内容

1 運転タイプ 位置決め運転パターン
2 位置 位置決め運転の目標位置または移動量
3 速度 位置決め運転の速度
4 加速度 位置決め運転の加速度
5 減速度 位置決め運転の減速度（加速度に対する割合）
6 押付 押付運転時の電流制限値
7 ゾーン（－）

「個別ゾーン出力」を出力する範囲
8 ゾーン（＋）

9 位置近傍幅 「位置近傍出力」の近傍幅（目標位置からの
距離公差）

10 分岐 位置決め完了後、次の移動先、または連結運
転の連結先のポイント番号

11 フラグ 位置決め運転に関する他の情報
12 タイマ 位置決め完了後の待ち時間（遅延）

標準設定とカスタム設定
ポイントデータには、標準設定とカスタム設定の２種類の設定タイプがあり、
用途に応じて選択できます。
いずれの場合も、設定可能なポイントデータはP1～P255の255点です。

設定タイプ 内容

標準設定
搬送質量を指定することで最適な位置決めを提供
します。
組立・搬送などのシステムに適しています。

カスタム設定
速度や加速度などを任意に変更できますので、位
置決めを自由に設定できます。
加工・検査などのシステムに適しています。

P1～P255
運転タイプ
位置
速度
加速度
減速度
押付

1
2
3
4
5
6

ゾーン（－）
ゾーン（＋）
位置近傍幅
分岐
フラグ
タイマ

7
8
9

10
11
12

K1～K20
運転パラメータ

K21～K39
I/Oパラメータ

K80～K99
オプションパラメータ

K40～K79, K100～
制御パラメータ

位置決めや原点復帰などの
運転関係のパラメータを設定します。

端子割り付けや入出力機能選択の
パラメータを設定します。

CC-Linkなどのオプションに関係する
パラメータを設定します。

接続するロボット固有のパラメータです。
初期処理時に設定します。

① 標準設定
搬送質量を指定することで、
最適な位置決めを提供します。

② カスタム設定
位置決めを自由に設定できます。

位置決めに使用するポイントデータを
設定します。
２種類の設定タイプがあり、用途に応
じて選択できます。

ポイント
データ

パラメータ
データ

データ

● データのしくみ

■ 回生装置 RGT/RGU-2

■ データのしくみについて

回生装置 RGT

RGEN

外観図

2 12030
15

14
2

15
2

16
2

φ5.5

R2.75

5

15740
16

5.5
外観図

25
0

29
0

26
5

回生装置 RGU-2

● 基本仕様
仕様項目 RGT
型式 KCA-M4107-0A（付属品ケーブル含む）
外形寸法 W30×H142×D118mm（取付ステイ含まず）
本体質量 470g
回生吸収動作電圧 約380V以上
回生吸収停止電圧 約360V以下
付属品 コントローラとの専用接続ケーブル（300mm）
※ 必ずご使用のコントローラの近隣に間隔を空けて（20mm程度）設置してください。 

また、コントローラとの接続は、必ず付属の専用接続ケーブルにて行ってください。

● 基本仕様
仕様項目 RGU-2（TS-P用）
型式 KCA-M4107-2A（付属品ケーブル含む）
外形寸法 W40×H250×D157mm
本体質量 0.9kg
回生吸収動作電圧 約380V以上
回生吸収停止電圧 約360V以下
付属品 コントローラとの専用接続ケーブル（300mm）
※ 必ずご使用のコントローラの近隣に間隔を空けて（20mm程度）設置してください。 

また、コントローラとの接続は、必ず付属の専用接続ケーブルにて行ってください。
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TS-S2/TS-SH/TS-X/TS-P

■ NPNタイプ入出力配線概略図

TS-S2/TS-SH

PIN0

PIN7
JOG+

JOG－
MANUAL

ORG
／LOCK

START
RESET

SERVO

SERVO－S
／ALM

END
BUSY
OUT3

OUT0
POUT7

POUT0

+COM

－COM

・・・・・・
・・・・・・

・・・・・・
・・・・・・

・
・

・
・

DC24VI/O(NPN)

PIN0～7
ポイント番号選択

ジョグ移動(＋) 
ジョグ移動(－) 
手動モード
原点復帰
インターロック
スタート
リセット
サーボON

サーボ状態
アラーム
運転完了
運転実行中

制御出力
OUT0～3

ポイント番号出力
POUT0～7

I/O電源+コモン

I/O電源－コモン

電源コネクタ

0V
FG

ES1
ES2

CP24V
MP24V
ES－

主電源入力

コントローラ

非常停止接点1
非常停止接点2
非常停止レディ信号

制御電源入力DC24V

電源入力0V
フレームグランド

TS-X

PIN0

PIN7

MANUAL
ORG

/LOCK
START
RESET

SERVO

SERVO-S
/ALM
END

BUSY
OUT3

OUT0
POUT7

POUT0

+COM

－COM

・・・・・・
・・・・・・

・・・・・・
・・・・・・

・
・

・
・

DC24VI/I/O(NPN)

PIN0～7
ポイント番号選択

ジョグ移動(＋) 
ジョグ移動(－) 
手動モード
原点復帰
インターロック
スタート
リセット
サーボON

サーボ状態
アラーム
運転完了
運転実行中

制御出力
OUT0～3

ポイント番号出力
POUT0～7

I/O電源+コモン

I/O電源－コモン

EXT

+24V
0V

ES+
ES1
ES2

ES-
MPRDY1
MPRDY2

L
N

L1
N1

主電源入力

※メカブレーキ用電源入力

※ブレーキ付ロボットを使用する場合

コントローラ

DC24V

DC24V

非常停止入力用内部電源
非常停止接点1
非常停止接点2

非常停止レディ信号

主電源入力準備
完了出力接点

制御電源入力

JOG+
JOG－

TS-P

PIN0

PIN7
JOG+

JOG－
MANUAL

ORG
/LOCK
START
RESET

SERVO

SRV-S
/ALM
END

BUSY
OUT3

OUT0
POUT7

POUT0

+COM

-COM

・・・・・・
・・・・・・

・・・・・・
・・・・・・

・
・

・
・

DC24VI/I/O(NPN)

PIN0～7
ポイント番号選択

ジョグ移動(＋) 
ジョグ移動(－) 
手動モード
原点復帰
インターロック
スタート
リセット
サーボON

サーボ状態
アラーム
運転完了
運転実行中

制御出力
OUT0～3

ポイント番号出力
POUT0～7

I/O電源+コモン

I/O電源－コモン

EXT

+24V
0V

ES+
ES1
ES2

ES-
MPRDY1
MPRDY2

L
N

L1
N1

主電源入力

コントローラ

DC24V

非常停止入力用内部電源
非常停止接点1
非常停止接点2

非常停止レディ信号

主電源入力準備
完了出力接点

制御電源入力

■ 非常停止回路例

TS-S2/TS-SH（電源コネクタと上位装置との接続例）

外部0V

外部
非常停止

ES
ステータス

COM1

コントローラ

ハンディターミナル

内部
GND

0V
CP24V

MP24V
ES-
ES2
ES1

外部0V

外部24V

RY

※ 電磁接触器のコイル部には、サージ吸収ユニットを必ず取り付けてください。

TS-X/TS-P（EXTコネクタと上記装置との接続例）

外部0V
外部
非常停止 ES

+

ES
1

ES
2

ES
-

L1

N1

L

N

RY

外部24V

内部
電源

ES
ステータス

EXTコネクタ

COM1

コントローラ

内部
GND

NO

NC

M
PR

D
Y 1

M
PR

D
Y 2

ハンディーターミナル

+
24

V 0V
1 2 3 4 5 6 7 8

※ 電磁接触器のコイル部には、サージ吸収ユニットを必ず取り付けてください。

外部安全回路を組むことで、安全カテゴリクラス4まで対応可能
です。 詳細はP.706をご参照ください。

■ 入出力仕様

項　目 内　容

NPN 入力16 点 DC24V±10% 5.1mA/ 点 プラスコモン
出力16 点 DC24V±10% 50mA/ 点 シンクタイプ

PNP 入力16 点 DC24V±10% 5.5mA/ 点 マイナスコモン
出力16 点 DC24V±10% 50mA/ 点 ソースタイプ

CC-Link CC-Link Ver. 1.10 対応　リモートデバイス局（1 局）
DeviceNetTM DeviceNetTM スレーブ1 ノード
EtherNet/IPTM EtherNet/IPTMアダプタ（2ポート）
PROFINET PROFINET スレーブ1 ノード

取扱説明書は弊社WEBサイトよりダウンロードできます。詳細をご確認いただく場合は、こちらをご利用ください。
https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/



リニアコンベアモジュール

LC
M

R
200

単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

G
X

リニアコンベアモジュール

LC
M

100
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

R
obonity

リ
ニ
ア
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

PH
A

SER
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

FLIP-X
小
型
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

TRANSERVO
直
交
ロ
ボ
ッ
ト

X
Y-X

ピ
ッ
ク
＆
プ
レ
イ
ス

Y
P-X

ク
リ
ー
ン

C
LEA

N
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ

CONTROLLER
各
種
情
報

INFORMATION
ス
カ
ラ
ロ
ボ
ッ
ト

Y
K

-X

594

ロ
ボ
ッ
ト

ポ
ジ
シ
ョ
ナ

パ
ル
ス
列

ド
ラ
イ
バ

ロ
ボ
ッ
ト

コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
RC
XiV
Y2+

電
動
グ
リ
ッ
パ

オ
プ
シ
ョ
ン

TS-S2/TS-SH/TS-X/TS-P

■	NPN/PNPタイプI/O信号表

番号 信号名称 意味 番号 信号名称 意味

A1
+COM 入力用電源 ＋コモン

B1 POUT0

出 
力

ポイント番号出力

A2 B2 POUT1
A3 NC

未接続
B3 POUT2

A4 NC B4 POUT3
A5 PIN0

入 
力

ポイント番号選択

B5 POUT4
A6 PIN1 B6 POUT5
A7 PIN2 B7 POUT6
A8 PIN3 B8 POUT7
A9 PIN4 B9 OUT0 OUT0 ～3に以下より割付

• ゾーン出力  • 個別ゾーン出力
• 手動モード状態  • 原点復帰完了状態
• 位置近傍出力  • 移動中出力
• 押付状態  • 警告出力

A10 PIN5 B10 OUT1
A11 PIN6 B11 OUT2
A12 PIN7 B12 OUT3
A13 JOG+ ジョグ移動（＋方向） B13 BUSY 運転実行中

A14 JOG- ジョグ移動（－方向） B14 END 運転完了

A15 MANUAL 手動モード B15 /ALM アラーム

A16 ORG 原点復帰 B16 SRV-S サーボ状態

A17 /LOCK インターロック B17 NC
未接続

A18 START スタート B18 NC
A19 RESET リセット B19

-COM 入力用電源 －コモン
A20 SERVO サーボON B20

■ NPNタイプ入出力回路詳細
● 入力回路

DC24V
ロジック
回路

内部
回路

4.7kΩ

＋COM

入力

ーCOM

形式： DC入力（プラスコモンタイプ）
 フォトカプラ絶縁方式
負荷： DC24V±10%　5.1mA
 OFF電圧 19.6Vmin （1.0mA）
 ON電圧 4.9Vmax （4.0mA）    

● 出力回路

DC24V

ロジック
回路

内部
回路

出力
負荷

＋COM

ーCOM

形式： NPNオープンコレクタ出力
 （マイナスコモンタイプ）
 フォトカプラ絶縁方式
負荷：DC24V 50mA/1点

■ PNPタイプ入出力回路詳細
● 入力回路

DC24V

ロジック
回路

内部
回路

4.7kΩ

入力

＋COM

ーCOM

形式： DC入力（マイナスコモンタイプ）
 フォトカプラ絶縁方式
負荷： DC24V  ±10%　5.5mA
 ON電圧 19.6Vmin （4.5mA）
 OFF電圧 4.9Vmax （1.1mA） 

● 出力回路

DC24V
ロジック
回路

内部
回路

負荷
出力

＋COM

ーCOM

形式： PNPオープンコレクタ出力
 （プラスコモンタイプ）
 フォトカプラ絶縁方式
負荷： DC24V 50mA/1点
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TS-S2/TS-SH/TS-X/TS-P

■ 標準付属品

● 電源コネクタ 型式 KCC-M4421-00
TS-S2
TS-SH
TS-SD

● 電源コネクタ（100V仕様）
100V仕様購入時に付属

型式 KCA-M5382-00 TS-X
TS-P

● 電源コネクタ（200V仕様）
200V仕様購入時に付属

型式 KAS-M5382-00

LCC140
TS-X
TS-P

SR1-X
SR1-P

RCX320
RCX340

● EXTコネクタ
ブレーキ電源および安全回路接続用

型式 KCA-M5370-00 TS-X
TS-P

● ダミーコネクタ 型式 KCA-M5163-00

TS-S2
TS-SH
TS-X
TS-P

● I/Oケーブル（2m/20芯×2） 型式 KCA-M4421-20

TS-S2
TS-SH
TS-X
TS-P

● アブソバッテリ

● 基本仕様
仕様項目 TS-X用 TS-SH用
電池の種類 リチウム金属電池
電池容量 3.6V / 1,650mAh 3.6V / 2,700mAh
データ保持時間 約1年（無通電状態）
外形寸法 φ18×L60mm φ17×L53mm
本体質量 24g 21g

TS-X用

TS-SH用

型式
KCA-M53G0-10（TS-X用）
KCA-M53G0-02（TS-SH用）

※ アブソバッテリは消耗品です。バックアップデータの保持に支障が
発生してきた場合は、寿命と判断し、アブソバッテリの交換をお願い
します。交換の目安としては、使用条件にもよりますがコントロー
ラ接続後、電源を投入しないで置いた時間の累計がおよそ1年と考
えてください。

TS-X
TS-SH

RCX320
RCX340

● CC-Linkコネクタ（CC-Link仕様）
CC-Link仕様購入時に付属

コネクタ 分岐ソケット

型式
コネクタ※ KCA-M4872-00
分岐ソケット KCA-M4873-00

※ コネクタ1個の型式です。（分岐ソケットにはコネクタを2個差し込みます。）

TS-S2
TS-SH
TS-X
TS-P

オプションパーツは次ページです

付属品及びオプションパーツ
TS-S2/TS-SH/TS-X/TS-P

取扱説明書は弊社WEBサイトよりダウンロードできます。詳細をご確認いただく場合は、こちらをご利用ください。
https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/
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TS-S2/TS-SH/TS-X/TS-P

■ オプション品

● ハンディターミナル   P.650  
 HT1/HT1-D

HT1 HT1-D

HT1 HT1-D

型式
3.5m KCA-M5110-0J KCA-M5110-1J
10m KCA-M5110-6J KCA-M5110-7J

イネーブル
スイッチ なし 3ポジション

CE仕様 非対応 対応

TS-S2
TS-SH
TS-X
TS-P

● サポートソフト   P.642  
 TS-Manager

型式
KCA-M4966-0J（日本語）
KCA-M4966-0E（英語）

※ 複数台のコンピュータに本ソフトウェアをインストールしたい場
合はその台数分のソフトウェアを購入していただく必要がありま
す。その際は追加ライセンス価格として、特別価格をご用意しており
ます。詳細は弊社までお問い合わせください。

TS-S2
TS-SH
TS-X
TS-P

TS-SD

● 動作環境

OS
Windows 2000、XP (32bit)、Vista、7、8/8.1、 
10（対応バージョン V1.4.5～）、 
11（対応バージョン V1.4.5～）

CPU お使いのOSの推奨する環境以上

メモリ お使いのOSの推奨する環境以上

ハードディスク インストール先ドライブに20MB以上の空き容量が必要

通信ポート シリアル（RS-232C）、USB
使用可能コントローラ TSシリーズ

※ Windowsは米国Microsoft Corporationの米国及びその他の国における登録商標です。

● 通信ケーブル
TS-Manager用通信ケーブル。
USB接続用、D-Sub接続用からお選びください。

USB D-Sub

型式
USBタイプ（5m） KCA-M538F-A0
D-Subタイプ（5m）KCA-M538F-01

※ 通信ケーブル用USBドライバは、ウェブサイトからもダウンロード
できます。

TS-S2
TS-SH
TS-X
TS-P

TS-SD

● デイジーチェーン及び
 ゲートウェイ接続用ケーブル 型式 KCA-M532L-00（300mm）

TS-S2
TS-SH
TS-X
TS-P

TS-SD

● CC-Link終端コネクタ
 （CC-Link仕様） 型式 KCA-M4874-00

TS-S2
TS-SH
TS-X
TS-P

● TS-Monitor（LCDモニタ）   P.654  型式
TS-X用 KCA-M5119-00
TS-P用 KCA-M5119-10

TS-X
TS-P

● DINレール取付用ステー   （TS-SHは標準装備）

82 12.5 131 25.5 120 15

型式
TS-S2用
KCC-M499A-00 型式

TS-X/TS-P用
KCA-M499A-00 型式

TS-X/TS-P回生装置付用
KCA-M499A-10

TS-S2
TS-X
TS-P

TS-X
TS-P
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■ 基本仕様

項目 TS-SD

基
本
仕
様

制御軸数 1軸
制御可能ロボット TRANSERVOシリーズ※

消費電流 2.5A（定格）　4.5A（最大）
外形寸法 W30×H162×D82mm
本体質量 約0.2kg

入力電源
制御電源 DC24V±10%
主電源 DC24V±10%

軸
制
御

運転方式 パルス列
制御方式 クローズドループ　ベクトル制御方式
位置検出方式 レゾルバ
分解能 20480パルス/回転、 4096パルス/回転
原点復帰方式 インクリメンタル

外
部
入
出
力

パルス列指令入力
ラインドライバ : 500kpps以下
オープンコレクタ: 100kpps以下 （DC5～24V±10%）

入力 サーボON （SERVO）、リセット（RESET）、原点復帰 （ORG）

出力 サーボ状態 （SRV-S）、アラーム （/ALM）、位置決め終了 （IN-POS）、
原点復帰完了状態 （ORG-S）

外部通信 RS-232C 1CH
オ
プ
シ
ョ
ン

パソコン用サポート
ソフト TS-Manager

一
般
仕
様

使用温度 0～40℃
保存温度 -10～65℃
使用湿度 35～85%RH （結露なきこと）
保存湿度 10～85%RH （結露なきこと）

雰囲気 直射日光のあたらない屋内。腐食・可燃性ガス、オイルミスト、
塵埃なきこと

耐振動 XYZ各方向  10～57Hz 片振幅 0.075mm  57～150Hz  9.8m/s2

保護機能
位置検出エラー、温度異常、過負荷、過電圧、低電圧、位置偏差過大、
制御電源電圧低下、過電流、モータ電流異常、CPU異常、モータ線
断線、指令速度超過、パルス周波数超過

※ RFタイプセンサー仕様及びSTHタイプ垂直仕様を除く。

■ I/O信号表

番号 信号名称 意味
1 +COM I/O 電源入力（DC24V±10%）
2 OPC オープンコレクタ用電源入力
3 PULS1 指令パルス入力1
4 PULS2 指令パルス入力2
5 DIR1 指令方向入力1
6 DIR2 指令方向入力2
7 ORG 原点復帰
8 NC 使用禁止
9 RESET リセット

10 SERVO サーボオン
11 ORG-S 原点復帰完了状態
12 IN-POS 位置決め完了
13 /ALM アラーム
14 SRV-S サーボ状態
15 -COM I/O 電源入力（0V）
16 FG アース

I/Oコネクタ

15
13
11
9
7
5
3
1

16
14
12
10

8
6
4
2

TS-SD

 ● 標準CE仕様  　 ● パルス列指令入力専用  　 ● TRANSERVO専用  

パルス列指令入力に対応したTRANSERVOシリーズ専用の 

高性能ロボットドライバです。

TS-SD
ロボットドライバ 1 軸用 TSシリーズ

パソコン用サポートソフト

▶ TS-Manager

  P.642   
TS-SD
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■ 各部名称

■ 外観図

ステータス表示ランプ（PWR, ERR)
コントローラの状態（ステータス）を LEDで表示

通信コネクタ（COM1)
パソコンと通信するコネクタ

I/Oコネクタ（I/O)
PLCなどの上位装置との接続用

電源コネクタ
主電源および制御電源入力用

通信コネクタ（COM2)
デイジーチェーン時にケーブルと接続するコネクタ

ロボット I/Oコネクタ（ROB I/O)
位置信号・ブレーキなどのロボット周辺の入出力及び
モータのパワーライン接続用コネクタ

30

16
2

15
2

(70) 82 φ4.5

15
2

25 R2.25

5

TS-SD

対応ロボット TRANSERVO    P.331  
CEマーキング対応 ◯ フィールドネットワーク対応 ー

取扱説明書は弊社WEBサイトよりダウンロードできます。詳細をご確認いただく場合は、こちらをご利用ください。
https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/

名称 TS-SD
対応ロボット 小型単軸ロボット TRANSERVO

入力電源
制御電源 DC24V ±10％以内
主電源

運転方法 パルス列
最大制御軸数 1軸
原点復帰方式 インクリメンタル

■ 機種概要

■ 注文型式
■ コントローラ単体  ■ ロボット＋コントローラ

TS-SD※
ー ー SD 1

コントローラ ロボット型式 ー ケーブル長 ー コントローラ I/Oケーブル
TRANSERVOシリーズ 1K : 1メートル 1 : 1メートル

3K : 3メートル
5K : 5メートル
10K : 10メートル
（耐屈曲ケーブルです）

※ I/O ケーブル（1m）が付属します。
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■ 設置条件

・ 制御盤の中に設置してください。

・ 壁に垂直に取り付けてください。

・ 周囲に十分空間を取り、通風の良いところに設置してください。
 （右図参照）

・ 使用温度 : 0～40℃

・ 使用湿度 : 35～85%RH （結露なきこと）

20mm
以上

20mm
以上

10mm
以上

10mm
以上

TS-SD

■ 入出力信号一覧

種類 信号名称 オープンコレクタ ラインドライバ 内　容

入力

OPC オープンコレクタ用電源入力（接続禁止※2） オープンコレクタ用電源を入力（DC5～24V±10％）
PULS1 （接続禁止※1） 指令パルス入力（＋）パルス列指令の入力端子で、パラメータにより3 通りの指令形態が選

択可能。
・ A 相／ B 相入力
・ パルス／符号入力
・ CW ／ CCW 入力

DIR1 （接続禁止※1） 指令方向入力（＋）
PULS2 指令パルス入力 指令パルス入力（ー）
DIR2 指令方向入力 指令方向入力（ー）
ORG 原点復帰 ← ON で原点復帰開始、OFF で停止。

RESET リセット ← アラームリセット
SREVO サーボオン ← ON：サーボオン、OFF：サーボオフ

出力

ORG-S 原点復帰完了状態 ← 原点復帰完了でON を出力
IN-POS 位置決め完了 ← 偏差カウンタの溜りパルスが指定値の範囲内になった時にON を出力
/ALM アラーム ← 正常時ON、アラーム発生時OFF を出力
SRV-S サーボ状態 ← サーボオン時ON を出力

※1. オープンコレクタで使用する場合は、PULS1 およびDIR1 に信号を接続しないで下さい。誤動作およびドライバ破損の原因となります。
※2. ラインドライバで使用する場合は、OPC に信号を接続しないで下さい。誤動作およびドライバ破損の原因となります。

■ 入出力信号接続図 [オープンコレクタ]

●接続例

接続禁止接続禁止

接続禁止接続禁止

接続禁止

接続禁止

OPC
PULS1

PULS2
DIR1

DIR2

+COM

-COM

ORG

RESET

SERVO

ORG-S

/ALM

SRV-S

INPOS

NC

TS-SD

パルス
発生器

5V～24V シールドケーブル

24V

2m以下

接地

■ 入出力信号接続図 [ラインドライバ]

●接続例

OPC

PULS1
PULS2

DIR1
DIR2

+COM

-COM

ORG

RESET

SERVO

ORG-S

/ALM

SRV-S

INPOS

NC

TS-SD
ラインドライバ

（AM26LS31相当）
シールドケーブル

24V SG

接地

接続禁止接続禁止接続禁止

■ デイジーチェーン機能

複数台のTSシリーズコントローラ及びドライバをデイ
ジーチェーン接続することで、パソコンから任意の1台の
データ編集が可能となります。

・ 最大16台まで接続可能です。

・ デイジーチェーン接続用ケーブルが必要です。
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■ 標準付属品

● 電源コネクタ 型式 KCC-M4421-00
TS-S2
TS-SH
TS-SD

● I/Oケーブル（1m） 型式 KCC-M5362-00 TS-SD

■ オプション品

● サポートソフト   P.642  
 TS-Manager

型式
KCA-M4966-0J（日本語）
KCA-M4966-0E（英語）

※ 複数台のコンピュータに本ソフトウェアをインストールしたい場
合はその台数分のソフトウェアを購入していただく必要がありま
す。その際は追加ライセンス価格として、特別価格をご用意しており
ます。詳細は弊社までお問い合わせください。

TS-S2
TS-SH
TS-X
TS-P

TS-SD

● 動作環境

OS
Windows 2000、XP (32bit)、Vista、7、8/8.1、 
10（対応バージョン V1.4.5～）、 
11（対応バージョン V1.4.5～）

CPU お使いのOSの推奨する環境以上

メモリ お使いのOSの推奨する環境以上

ハードディスク インストール先ドライブに20MB以上の空き容量が必要

通信ポート シリアル（RS-232C）、USB
使用可能コントローラ TSシリーズ
※ Windowsは米国Microsoft Corporationの米国及びその他の国における登録商標です。

● 通信ケーブル
TS-Manager用通信ケーブル。
USB接続用、D-Sub接続用からお選びください。

USB D-Sub

型式
USBタイプ（5m） KCA-M538F-A0
D-Subタイプ（5m） KCA-M538F-01

※ 通信ケーブル用USBドライバは、ウェブサイトからもダウンロード
できます。

TS-S2
TS-SH
TS-X
TS-P

TS-SD

● デイジーチェーン及び
 ゲートウェイ接続用ケーブル 型式 KCA-M532L-00（300mm）

TS-S2
TS-SH
TS-X
TS-P

TS-SD

付属品及びオプションパーツ
TS-SD

TS-SD取扱説明書は弊社WEBサイトよりダウンロードできます。詳細をご確認いただく場合は、こちらをご利用ください。
https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/
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項目 RDV-X RDV-P
ドライバ型式 RDV-X205 RDV-X210 RDV-X220 RDV-P205 RDV-P210 RDV-P220 RDV-P225
制御軸数 1軸
制御可能ロボット 単軸ロボットFLIP-X リニア単軸ロボットPHASER

基
本
仕
様

接続モータ容量 200V 100W以下 200V 200W以下 200V 600W以下 200V 100W以下 200V 200W以下 200V 400W以下 200V 750W以下
最大消費電力 0.3kVA 0.5kVA 0.9kVA 0.3kVA 0.5kVA 0.9kVA 1.3kVA
外形寸法 W40×H160×D140mm W40×H160×D170mm W40×H160×D140mm W40×H160×D170mm W55×H160×D170mm
本体質量 0.7kg 1.1kg 0.7kg 1.1kg 1.2kg

入力電源
制御電源 単相200～230V+10%、-15%、50/60Hz±5%
主電源 単相/三相200～230V+10%、-15%、50/60Hz±5%

軸
制
御

位置検出方式 レゾルバ 磁気式リニアスケール
制御方式 線間正弦波変調PWM方式
制御モード 位置制御
最高速度※1 5000rpm 3.0m/s

入
出
力
関
係
機
能

位置指令入力
ラインドライバ信号（2Mpps以下） 
①正転パルス+逆転パルス ②符号入力+指令パルスT ③90°位相差二相パルス指令  
①～③よりいずれか選択

入力信号
DC24V接点信号入力（シンク/ソース対応可）（DC24V電源内蔵）
①サーボON ②アラームリセット　　③トルク制限 　　　　④正転駆動禁止 　　⑤逆転駆動禁止 
⑥原点センサ※3 ⑦原点復帰 　　⑧パルス列入力許可　　⑨偏差カウンタクリア

出力信号 オープンコレクタ信号出力（シンク/ソース対応可） ①サーボ準備完了 ②アラーム ③位置決め完了 ④原点復帰完了
リレー出力信号 ブレーキ解除信号（24V 375mA） ー

位置出力 A、B相信号出力：ラインドライバ信号出力  Z相信号出力：ラインドライバ/オープンコレクタ信号出力
N/8192（N=1～8191）　1/N（N=1～64）　または2/N （N=3～64）

モニタ出力 2ch、0～±5V電圧出力、速度検出値、トルク指令など選択可能

内
部
機
能

表示器 5桁数字表示器、制御電源LED

外部オペレータ
パソコンソフト「RDV-Manager」 モニタ機能、パラメータ設定機能、運転トレース機能、試運転機能など
USB2.0使用 Windows Vista / 7 / 8 / 8.1 パソコン接続可能

回生制動回路 内蔵（ただし制動抵抗無し）

ダイナミックブレーキ※4 内蔵（動作条件設定可能）（DB抵抗無し、結線：2相短絡）

内蔵 （動作条件
設定可能）

（DB抵抗付き、
結線 : 2相短絡）

保護構造※2 半閉鎖型（IP20）
保護機能 過電流、過負荷、制動抵抗器過負荷、主回路電圧、メモリ異常 など

RDV-X/RDV-P

 ● パルス列指令入力専用  

パルス列指令入力に対応したFLIP-Xシリーズ、

PHASERシリーズ用の高性能ロボットドライバです。

RDV-X/RDV-P
ロボットドライバ 1 軸用 RDVシリーズ

パソコン用サポートソフト

▶ RDV-Manager

  P.646   
RDV-PRDV-X

■ 基本仕様
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項目 RDV-X RDV-P
オ
プ
シ
ョ
ン

パソコン用サポート
ソフト RDV-Manager

一
般
仕
様

使用温度 0℃～+55℃
保存温度※5 -10℃～+70℃
使用湿度 20%～90%RH（結露なきこと）
耐振動※6 5.9m/s2（0.6G） 10～55Hz

※1. ロボットドライバの制御上のパラメータ、演算範囲であり、ロボットの最高速度の能力ではありません。
※2. 保護方式は JIS C 0920（IEC60529）に準拠します。
※3. 原点センサはGXL-8FB（SUNX製）または、FL7M-1P5B6-Z（山武製）とします。原点センサの消費電量は15mA以下（出力開放時）とし、ロボットドライバ1台に対し原点センサ1台のみの接続とします。
※4. ダイナミックブレーキは非常停止用としてお使いください。ロボットの機種によっては、ブレーキの効きが小さい場合があります。
※5. 保存温度は輸送中を含めた非通電時の温度です。
※6. JIS C 60068-2-6:2010 （IEC 60068-2-6:2007）の試験方法に準拠します。

■ 各部名称

形式、定格表示

吸気

排気 

シリアル銘板

仕様銘板

制御電源が投入された場合に点灯

ＣＰ（緑）

主回路コネクタ１

主回路コネクタ２

主回路電源、制御電源用の接続コネクタ

ＣＨＡＲＧＥ（赤）
主回路電源が投入された場合に点灯

アース端子

モータ動力線、直流電源入力、
外部制動抵抗用の接続コネクタ

5 桁の7 セグメントLED
運転状態とアラームを表示

表示器

シリアル銘板

入出力信号用コネクタ（Ｉ/Ｏ）

位置検出信号用コネクタ（ＥＮＣ１）

指令入力信号やプログラマブルコントローラ
入力信号および原点センサ用のコネクタ

リニアモータの位置センサ、レゾルバに接続
するためのコネクタ

ＰＣ接続用コネクタ(ＰＣ)

RDV-X/RDV-P

CEマーキング対応 ◯ フィールドネットワーク対応 ー

対応ロボット RDV-X u FLIP-X※1    P.285  RDV-P u PHASER    P.263  

■ 基本仕様

取扱説明書は弊社WEBサイトよりダウンロードできます。詳細をご確認いただく場合は、こちらをご利用ください。
https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/

■ 機種概要
名称 RDV-X RDV-P

対応ロボット 単軸ロボット FLIP-X※1 リニア単軸ロボット PHASER

入力電源
制御電源 単相200～230V +10％～ -15％（50/60Hz ±5％）
主電源 単相/三相200～230V +10％～ -15％（50/60Hz ±5％）

運転方法 パルス列
最大制御軸数 1軸
原点復帰方式 インクリメンタル

■ 注文型式
RDV-X RDV-P

RDV-X ー

コントローラ 電源電圧 ドライバ※ ー 回生装置※

2：AC200V 05：100W以下 RBR1
10：200W以下 RBR2
20：600W以下

※ ドライバ選択及び回生装置の選択はロボットの機種によって決まっております。 
次ページのドライバ/回生装置選択表をご参照ください。

RDV-P ー

コントローラ 電源電圧 ドライバ※ ー 回生装置※

2：AC200V 05：100W以下 無記入：不要

10：200W以下 RBR1
20：400W以下 RBR2
25：750W以下

※ ドライバ選択及び回生装置の選択はロボットの機種によって決まっております。 
次ページのドライバ/回生装置選択表をご参照ください。

※1. T4/T5/C4/C5/YMSを除く。
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RDV-X
FLIP-X

T4LH/
C4LH

T5LH/
C5LH

T6L/
C6L T9 T9H F8/

C8
F8L/
C8L

F8LH/
C8LH

F10/
C10 F10H F14/

C14
F14H/
C14H GF14XL F17/

C17
F17L/
C17L GF17XL F20/

C20 F20N N15 N18 N15DN18D B10 B14 B14H R5 R10 R20

ドライバ
選択 RDV-X

05 ● ● ● ● ● ● ● ● ● ● ● ● ●
10 ● ● ● ● ●
20 ● ● ● ● ● ● ● ● ● ●

回生装置
無記入（不要） ● ●
RBR1 ● ● ● ● ● ● ● ● ● ● ● ❶ ❶ ● ❶ ● ● ● ● ● ● ● ● ● ● ●
RBR2 ❶ ❶ ❶

❶水平使用の場合はRBR1、垂直使用の場合はRBR2の回生装置が必要です。

RDV-P
PHASER

MF7/
MF7D

MF15/
MF15D

MF20/
MF20D

MF30/
MF30D

MF75/
MF75D

ドライバ
選択 RDV-P

05
10 ● ● ●
20 ●
25 ●

回生装置
無記入（不要）
RBR1 ● ● ● ●
RBR2 ●

■ ドライバ/回生装置 選択表

■ 外観図

RDV-X/RDV-P

RDV-X205/210
RDV-P205/210

RDV-X220
RDV-P220

RDV-P225

■ 回生装置 RBR1/RBR2

● 基本仕様
仕様項目 RBR1 RBR2
型式 KBH-M5850-00 KBH-M5850-10
容量のタイプ 120W 200W
抵抗値 100Ω 100Ω

※ 内部サーマル接点容量はAC250V、2A maxです。正常時ON（b接点）です。
※ 内蔵の温度ヒューズにより誤って使用された場合の異常発熱を防止します（復帰不可）。
※ 温度リレーが動作した時は、サーボアンプを停止するかあるいは減速時間を長くするなどして

回生エネルギーを減らしてください。
※ 回生装置は、ロボットや動作条件により仕様や必要性が変わる場合があります。

許容制動頻度 2.5% 7.5%
連続許容制動時間 12秒 30秒
質量 0.27kg 0.97kg

モーターが減速する際に発生する回生電流を熱に変換する装置です。

当社指定機種、イナーシャの大きな負荷を運転する場合に必要です。

回生装置 RBR1
外観図
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回生装置 RBR2
外観図
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■ 設置条件

・ 金属壁面に垂直に取り付けてください。

・ 周囲に十分空間を取り、通風の良いところに設置してください。

・ 使用温度 : 0～55℃

・ 使用湿度 : 20～90%RH （結露なきこと）

・ 盤内に複数台のロボットドライバを収納する場合は、下図を参考に取り付けてください。

RDV-X/RDV-P取扱説明書は弊社WEBサイトよりダウンロードできます。詳細をご確認いただく場合は、こちらをご利用ください。
https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/

■ 入出力信号接続図

 ※上図は、シンクタイプ出力モジュールで、内部入力用供給電源を使用した例です。

OAP

OAN

21

22

15

16

PLSP 150Ω

PLSN

OBP

OBN

46

47

OZP

OZN

23

24

位置センサ
A相信号出力

位置センサ
B相信号出力

位置センサ
Z相信号出力

Z相検出

Z相検出コモン

モニタ出力1

モニタ出力2

アナログコモン

サーボ準備完了

アラーム

位置決め完了

ブレーキ出力およびコイル
（RDV-Xの場合のみでRDV-Pは不付き）

ブレーキ電源

ブレーキ
解除
リレー

ロジックグランド
(L)

ロジックグランド
(L)

OZ 48

L 49

SRD 35

SRDE 42
ALM 11

ALME 34
INP 12

INPE 39

原点復帰完了
ORG-S 36

ORG-SE 37

BK

B0

B24

13

31.6

DC24V
5

A01 25

A02

L

50

20

Br
BK

40

41

原点センサ

入力用供給電源

接点入力用コモン

サーボON

アラームリセット

トルク制限

逆転駆動禁止

原点復帰

パルス列入力許可

偏差カウンタクリア

入力用電源コモン

正転駆動禁止

サーボアンプ

8

10
24V

1

SIGP 150Ω

4.7kΩ

4.7kΩ

SIGN

ORL

CM1

DC24V
Ｐ24

2 PLC

26 SON

4.7kΩ27 RS

4.7kΩ4 TL

4.7kΩ28 FOT

4.7kΩ29 ROT

4.7kΩ32 ORG

4.7kΩ33 PEN

4.7kΩ9 CER

30 CM1

パルス列位置指令
（パルス）

パルス列位置指令
（符号）

■ RDV-X/RDV-P 端子機能一覧表
種類 端子記号 端子名称 機能概要

接
点
入
力
信
号

P24 入力用 
供給電源

接点入力用の DC24V 電源を供給します。本信号を
PLC 端子に接続することで、内部電源が利用でき
ます。本端子は、接点入力用のみに使用できます。
ブレーキなどドライバの外部の機器には使用できま
せん。

CM1 入力用 
電源コモン

P24 電源のグランド信号です。内部電源を使用す
る場合は、接点入力信号とこの信号との間に接点信
号を入力します。

PLC 接点入力用 
コモン

接点入力信号の電源コモンを接続します。外部電源
または内部供給電源 (P24) を接続します。

SON サーボ ON
本信号を ON すると、サーボオン状態（モータへ通
電して、制御している状態）になります。また、本信
号は、FA90=oFF4,oFF5 設定の場合、磁極位置推定
動作にも使用されます。

RS アラーム 
リセット

アラーム状態の時、本信号の入力によりアラーム状
態を解除します。ただし、リセット前に SON 端子
を OFF にし、異常要因を取り除いた後入力してく
ださい。

TL トルク制限 本信号 ON 時、トルク制限を有効とします。

FOT 正転駆動 
禁止

本信号 OFF 時、正転方向に動作しません。（正転方
向リミット信号）

ROT 逆転駆動 
禁止

本信号 OFF 時、逆転方向に動作しません。（逆転方
向リミット信号）

ORL 原点センサ 原点領域を示す原点リミットスイッチの信号を入力
します。

ORG 原点復帰 本信号の入力により、原点復帰動作を開始します。

PEN パルス列 
入力許可

本信号が ON している間、パルス列位置指令の入力
を有効とします。

CER 偏差カウンタ 
クリア

位置偏差カウンタをクリアします。 
（位置指令値を現在位置とします）

接
点
出
力
信
号

SRD 
SRDE

サーボ 
準備完了

サーボオン可能な状態（主電源が確立していて、ア
ラーム状態でない）のとき出力します。

ALM 
ALME アラーム

アラーム発生時信号を出力（正常時 ON、アラーム
時 OFF）します。

INP 
INPE 位置決め完了 指令位置と現在位置との偏差が、設定された位置決

め幅内にあるとき出力します。

ORG-S 
ORG-SE 原点復帰完了 原点復帰が正常終了したとき出力します。

リ
レ
ー

出
力

BK 
(B24) ※ 1

ブレーキ解除 
リレー出力

サーボオン時に、ブレーキ解除を許可する信号を出力
します。（FLIP-X シリーズの場合のみ）

モ
ニ
タ
出
力

AO1 モニタ出力 1 速度検出値やトルク指令値などをモニタ用アナログ
信号で電圧出力します。出力する信号はパラメータ
により設定できます。本信号はモニタ用のため、制
御用に使わないでください。

AO2 モニタ出力 2

L モニタ出力コモン モニタ用信号のグランドです。

位
置
指
令

PLSP 位置指令パルス 
（パルス信号）

パルス列位置指令入力で、以下の信号形態から選択
できます。 
1. 指令パルス＋方向信号 
2. 正転方向パルス列＋逆転方向パルス列 
3. 位相差 2 相パルス

PLSN
SIGP 位置指令パルス 

（符号信号）SIGN

位
置
セ
ン
サ
モ
ニ
タ

OAP 位置センサ 
A相信号出力

位置センサの A 相信号を分周したモニタ信号を出
力します。OAN

OBP 位置センサ 
B相信号出力

位置センサの B 相信号を分周したモニタ信号を出
力します。OBN

OZP 位置センサ 
Z相信号出力 位置センサの Z 相信号のモニタ信号を出力します。

OZN
OZ Z相検出

位置センサの Z 相信号のモニタ信号を出力します。
L Z相検出コモン

ブ
レ
ー
キ 

電
源
入
力

B24※ 1 ブレーキ電源入力 ブレーキ電源 DC24V を入力します。

B0 ※ 1 ブレーキ電源コモン ブレーキ電源のコモン端子入力です。

※1. B24、BO、BK はRDV-X の場合のみで、RDV-P には付いていません。

■ RDV-X/RDV-P 盤内収納

100mm 
以上

100mm 
以上 40mm 以上 40mm 以上10mm 以上 10mm 以上 10mm 以上

ファン ファン

75mm 以上
配線スペース

ドライバ

■ サイド・バイ・サイド設置

100mm 以上

100mm 以上 40mm 以上

45°C
以下

45°C
以下

55°C以下

45°C
以下

40mm 以上

ファン ファン

75mm 以上
配線スペース

ドライバ

※但し、周囲温度45℃以下
　もしくは実効負荷率75％以下
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RDV-X/RDV-P

■ 標準付属品

● I/Oコネクタ（ブレーキ線無し） 型式 KBH-M4420-00 RDV-X
RDV-P

● I/Oコネクタ（ブレーキ線付き） 型式 KBH-M4421-00 RDV-X
RDV-P

● 電源コネクタ 型式 KEF-M4422-00 RDV-X
RDV-P

■ オプション品

● サポートソフト   P.646  
 RDV-Manager

型式 KEF-M4966-00 RDV-X
RDV-P

● 動作環境

OS
Windows Vista SP1 (32bit)※1、7、8/8.1、 
10（対応バージョン V2.203.12.2～）、 
11（対応バージョン V2.203.12～）

CPU Pentium4  1.8GHz以上推奨
メモリ 1GB以上

ハードディスク 空きディスク量1GB以上

通信方法 USB
使用可能コントローラ RDVシリーズ
※1. SP1（サービスパック1）以上
※ Windowsは米国Microsoft Corporationの米国及びその他の国における登録商標です。

● 通信ケーブル
コントローラ、パソコン間の通信ケーブルです。

型式 KEF-M538F-01 RDV-X
RDV-P

付属品及びオプションパーツ
RDV-X/RDV-P
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 ● T4L/T5L/C4L/C5L専用   

低価格でコンパクト。

従来の機能に加えパルス列機能を追加し、

応用範囲がさらに拡がります。

FLIP-XシリーズT4L、T5L、C4L、C5L専用の

コントローラです。

ERCD
ロボットコントローラ 1 軸用 ERCD

ERCD
パソコン用サポートソフト

▶ POPCOM+

  P.644   

項目 ERCD
制御軸数 1軸
制御可能ロボット 単軸ロボットFLIP-Xシリーズ　T4L/T5L/C4L/C5L

基
本
仕
様

接続モータ容量 DC24V 30W以下
外形寸法 W44×H166×D117mm 
本体質量 0.45kg
入力電源 DC24V±10%以内 3A～4.5A（ロボットにより異なる）

軸
制
御

駆動方式 ACフルデジタルサーボ
位置検出方式 レゾルバ

運転方式 ポイントトレース運転、プログラム運転、RS-232C通信による運転（通常モード）、
パルス列運転（パルス列モード）

位置表示単位 ミリ
速度設定 1％～100%（1%単位）

加減速度設定 1. ロボット番号および搬送質量パラメータによる自動加速度設定
2. 加速度および減速率パラメータによる設定 1％～100%（1%単位）

分解能 16384パルス/回転
原点復帰方式 インクリメンタル

プ
ロ
グ
ラ
ミ
ン
グ

プログラム言語 ヤマハSRC
マルチタスク 4タスク
教示方式 マニュアルデータイン（座標値入力）、ダイレクトティーチング、リモートティーチング

メ
モ
リ

RAM 32Kバイト リチウム電池バックアップ付き（5年間有効）プログラム、ポイント、
パラメータおよびエラー履歴保持

プログラム 100プログラム（最大プログラム数）
255ステップ/1プログラム  1024ステップ/トータル以下

ポイント 1000ポイント（ポイントトレース時256）

外
部
入
出
力

I/O
イ
ン
タ
ー
フ
ェ
ー
ス

通常 
モード※1

シーケンス入力 専用入力8点、汎用入力6点
シーケンス出力 専用出力3点、汎用出力6点、オープンコレクタ出力

パルス列
モード※1

シーケンス入力 専用入力5点、汎用入力6点
シーケンス出力 専用出力3点、汎用出力6点、オープンコレクタ出力

指令パルス列入力
種類 1.A相/B相、2.パルス/符号、3.CW/CCW
形態 ラインドライバ（+5V）
周波数 最大2Mpps

フィードバック
パルス出力

端子名 PA+、PA-、PB+、PB-、PZ+、PZ-
種類 A相/B相/Z相
形態 ラインドライバ（+5V）
パルス数 16～4096パルス/回転

シーケンス入出力用電源 シーケンス入出力用DC+24V外部入力
非常停止入力 ノーマルクローズ接点入力
ブレーキ出力 リレー出力（24V/300mAのブレーキ用） 1ch
外部通信 RS-232C 1CH（HPBまたは汎用パソコン等との通信用）

■ 基本仕様

ERCD

プログラミングボックス

▶ HPB/HPB-D

  P.652   
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■ 基本仕様

ERCD

対応ロボット FLIP-X T4L/T5L専用    P.290    C4L/C5L専用    P.516  
CEマーキング対応 ー フィールドネットワーク対応 ー

取扱説明書は弊社WEBサイトよりダウンロードできます。詳細をご確認いただく場合は、こちらをご利用ください。
https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/

■ 機種概要
名称 ERCD

対応ロボット T4L/T5L/C4L/C5L専用
入力電源 DC24V±10%以内　3A～4.5A（ロボットにより異なる）
運転方法 パルス列/プログラム/ポイントトレース/オンライン命令
最大制御軸数 1軸
原点復帰方式 インクリメンタル

■ 注文型式

ERCD ー

コントローラ ー I/Oコネクタ仕様
CN1：I/Oフラットケーブル1m（標準）
CN2：ツイストペアケーブル2m（パルス列仕様）

項目 ERCD
オ
プ
シ
ョ
ン

プログラミングボックス HPB、HPB-D（イネーブルスイッチ付き）
パソコン用サポートソフト POPCOM+

一
般
仕
様

使用温度 0℃～40℃
保存温度 -10℃～65℃
使用湿度 35%～85%RH（結露なきこと）
ノイズ耐量 IEC61000-4-4 レベル2 準拠
保護機能 過電流、過負荷、電圧低下、断線検出、暴走検出など

※1. 通常モード/パルス列モードはパラメータによる切り替えになります。

■ 各部名称 ■ 外観図

22 117
44

φ4.6

22
38.5

12
14

2

15
6

5
16

6

4.6
ExT. CN

ステータス表示ランプ
(PWR、ERR)

I/O. CN

ロボットI/Oコネクタ

HPBコネクタ

電源端子台(24P、24N、FG)

■ 設置条件

・ 制御盤の中に設置してください。

・ 壁に垂直に取り付けてください。

・ 周囲に十分空間を取り、通風の良いところに設
置してください。

 （下図参照）

・ 使用温度 : 0～40℃

・ 使用湿度 : 35～85%RH （結露なきこと）

20mm
以上

20mm
以上

20mm
以上

20mm
以上
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ERCD

■ ERCDコマンド一覧表

言語名 意味
MOVA ポイントデータの位置に移動
MOVI ポイントデータ量だけ、現在位置より移動
MOVF 指定したDI入力がくるまで移動
JMP 指定プログラムの指定ラベルにジャンプ

JMPF 入力条件により、指定プログラムの指定ラベルにジャンプ

JMPB
汎用入力またはメモリ入力が指定状態のとき、
指定ラベルにジャンプ

L JMP文、JMPF文などのジャンプ先を定義
CALL 他のプログラムの実行
DO 汎用出力またはメモリ出力のON/OFFを行う

WAIT 汎用入力またはメモリ入力が指定状態になるまで待つ
TIMR 指定時間だけ次のステップに進むのを待つ

P ポイント変数の定義
P+ ポイント変数に1を加算
P- ポイント変数から1を減算

SRVO サーボのON/OFFを行う
STOP プログラム実行の一時中断
ORGN 原点復帰動作を実行
TON 指定したタスクを実行
TOFF 指定したタスクを停止

JMPP
軸の位置関係が指定された条件と等しいとき、
指定ラベルにジャンプ

言語名 意味
MAT マトリクスの定義

MSEL 移動マトリクスの指定
MOVM マトリクス上の指定パレットワーク位置に移動

JMPC
カウンタ配列変数Cが指定値と等しいとき、
指定ラベルにジャンプ

JMPD
カウンタ変数Dが指定値と等しいとき、
指定ラベルにジャンプ

CSEL カウンタ配列変数Cの配列要素の指定
C カウンタ配列変数Cの定義

C+ カウンタ配列変数Cに指定値を加算
C- カウンタ配列変数Cから指定値を減算
D カウンタ変数Dの定義

D+ カウンタ変数Dに指定値を加算
D- カウンタ変数Dから指定値を減算

SHFT 指定したポイントデータだけ座標位置をシフト実行

IN
指定した汎用入力またはメモリ入力のビット情報をカウ
ンタ変数Dに格納

OUT
カウンタ変数Dの値を指定した汎用出力またはメモリ出力
へ出力

LET 指定した変数の値を別の変数へ代入
TORQ 最大トルク指令値の定義

■ I/Oコネクタ入出力信号表
端子番号 信号名称 信号の意味

A-1 ABS-PT 原点位置基準のポイント移動命令
B-1 INC-PT 現在位置基準のポイント移動命令
A-2 AUTO-R 自動運転起動命令
B-2 STEP-R ステップ運転起動命令
A-3 ORG-S 原点復帰命令
B-3 RESET リセット命令
A-4 SERVO サーボ復帰命令
B-4 LOCK インターロック入力
A-5 DI 0 汎用入力 0
B-5 DI 1 汎用入力 1
A-6 DI 2 汎用入力 2
B-6 DI 3 汎用入力 3
A-7 DI 4 汎用入力 4
B-7 DI 5 汎用入力 5
A-8 （SVCE） サービスモード入力
B-8 DO 5 汎用出力 5
A-9 DO 0 汎用出力 0
B-9 DO 1 汎用出力 1
A-10 DO 2 汎用出力 2
B-10 DO 3 汎用出力 3
A-11 DO 4 汎用出力 4
B-11 END 実行終了出力
A-12 BUSY 命令実行中出力
B-12 READY 準備完了出力
A-13 FG フレームグランド
B-13 FG フレームグランド
A-14 GND シグナルグランド
B-14 GND シグナルグランド
A-15 NC 予約（使用禁止）
B-15 NC 予約（使用禁止）
A-16 NC 予約（使用禁止）
B-16 NC 予約（使用禁止）
A-17 PA＋ フィードバックパルス出力
B-17 PA－ フィードバックパルス出力
A-18 PB＋ フィードバックパルス出力
B-18 PB－ フィードバックパルス出力
A-19 PZ＋ フィードバックパルス出力
B-19 PZ－ フィードバックパルス出力
A-20 NC 予約（使用禁止）
B-20 NC 予約（使用禁止）

■ パルス列 I/Oコネクタ入出力信号表
端子番号 信号名称 信号の意味

A-1 NC 予約（使用禁止）
B-1 NC 予約（使用禁止）
A-2 NC 予約（使用禁止）
B-2 PCLR 偏差クリア入力
A-3 ORG-S 原点復帰
B-3 RESET アラームリセット入力
A-4 SERVO サーボオン入力
B-4 INH 指令パルス禁止入力
A-5 DI 0 汎用入力 0
B-5 DI 1 汎用入力 1
A-6 DI 2 汎用入力 2
B-6 DI 3 汎用入力 3
A-7 DI 4 汎用入力 4
B-7 DI 5 汎用入力 5
A-8 NC 予約（使用禁止）
B-8 DO 5 汎用出力 5
A-9 DO 0 汎用出力 0
B-9 DO 1 汎用出力 1
A-10 DO 2 汎用出力 2
B-10 DO 3 汎用出力 3
A-11 DO 4 汎用出力 4
B-11 IN-POS インポジション出力
A-12 SRDY サーボ準備完了出力
B-12 ALM アラーム出力
A-13 FG フレームグランド
B-13 FG フレームグランド
A-14 GND シグナルグランド
B-14 GND シグナルグランド
A-15 PULS＋ 指令パルス入力
B-15 PULS－ 指令パルス入力
A-16 DIR＋ 指令方向入力
B-16 DIR－ 指令方向入力
A-17 PA＋ フィードバックパルス出力
B-17 PA－ フィードバックパルス出力
A-18 PB＋ フィードバックパルス出力
B-18 PB－ フィードバックパルス出力
A-19 PZ＋ フィードバックパルス出力
B-19 PZ－ フィードバックパルス出力
A-20 NC 予約（使用禁止）
B-20 NC 予約（使用禁止）
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ERCD

■ 入出力配線概略図

ROB

PB

RS232C通信

I/O. CN
シーケンス入力

I/O. CN
シーケンス出力

EXT. CN

DC24V

I/O. CN
パルス出力

SG

電源端子台

DC24V
3A～4.5A
（ロボットにより
　異なる）

+
-

ABS-PT
INC-PT
AUTO-R
STEP-R
ORG-S
RESET
SERVO
LOCK
DI0
DI1
DI2
DI3
DI4
DI5
(SVCE)

A1
B1
A2
B2
A3
B3
A4
B4
A5
B5
A6
B6
A7
B7
A8

DO0
DO1
DO2
DO3
DO4
DO5
END
BUSY
READY
FG

A9
B9
A10
B10
A11
B8
B11
A12
B12
A13

EMG1
EMG2
24V
24G

1
2
3
4

A17
B17
A18
B18
A19
B19
B14
B13

PA+
PA-
PB+
PB-
PZ+
PZ-
GND
FG

24P
24N
FG

■ パルス列入出力配線概略図

ROB

PB

I/O. CN
パルス入力

I/O. CN
シーケンス入力

I/O. CN
シーケンス出力

EXT. CN

DC24V

I/O. CN
パルス出力

SG

SG

電源端子台

DC24V
3A～4.5A
（ロボットにより
　異なる）

+
-

A15
B15
A16
B16
A14

PCLR
ORG-S
RESET
SERVO
INH
DI0
DI1
DI2
DI3
DI4
DI5

B2
A3
B3
A4
B4
A5
B5
A6
B6
A7
B7

DO0
DO1
DO2
DO3
DO4
DO5
IN-POS
SRDY
ALM
FG

A9
B9
A10
B10
A11
B8
B11
A12
B12
A13

EMG1
EMG2
24V
24G

1
2
3
4

PULS+
PULS-
DIR+
DIR-
GND

A17
B17
A18
B18
A19
B19
B14
B13

PA+
PA-
PB+
PB-
PZ+
PZ-
GND
FG

24P
24N
FG

■ パルス列入力形態

論　理 指令パルス形態 CW方向 CCW方向

正論理

A相/B相

パルス/符号

CW/CCW

論　理 指令パルス形態 CW方向 CCW方向

正論理 A相/B相

負論理

パルス/符号

CW/CCW

取扱説明書は弊社WEBサイトよりダウンロードできます。詳細をご確認いただく場合は、こちらをご利用ください。
https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/



リニアコンベアモジュール

LC
M

R
200

単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

G
X

リニアコンベアモジュール

LC
M

100
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

R
obonity

リ
ニ
ア
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

PH
A

SER
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

FLIP-X
小
型
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

TRANSERVO
直
交
ロ
ボ
ッ
ト

X
Y-X

ピ
ッ
ク
＆
プ
レ
イ
ス

Y
P-X

ク
リ
ー
ン

C
LEA

N
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ

CONTROLLER
各
種
情
報

INFORMATION
ス
カ
ラ
ロ
ボ
ッ
ト

Y
K

-X

612

ロ
ボ
ッ
ト

ポ
ジ
シ
ョ
ナ

パ
ル
ス
列

ド
ラ
イ
バ

ロ
ボ
ッ
ト

コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
RC
XiV
Y2+

電
動
グ
リ
ッ
パ

オ
プ
シ
ョ
ン

付属品及びオプションパーツ
ERCD

■ 標準付属品

● 24V電源コネクタ（EXT.CN） 型式 KAU-M4422-00 ERCD

● I/Oフラットケーブル（CN1）：1m
標準パラレルI/Oと外部機器とを接続。
ケーブル端は切り放し。

型式 KAU-M4421-00 ERCD

● I/Oツイストペアケーブル（CN2）：2m
パラレルI/Oと外部機器とを接続。
ケーブル端は切り放し。 型式 KAU-M4421-10 ERCD

※ パルス列入力機器を使用される場合はCN2を選択してください。

■ オプション品

● パソコン用サポートソフト   P.644   
 POPCOM+

ロボット操作、プログラミング作成編集、ポイン
トのティーチングなどを視覚的にわかりやす
く、簡単に操作できるアプリケーションソフト
ウェアです。

型式 KBG-M4966-00
※ 複数台のコンピュータに本ソフトウェアをインストールしたい場

合はその台数分のソフトウェアを購入していただく必要がありま
す。その際は追加ライセンス価格として、特別価格をご用意しており
ます。詳細は弊社までお問い合わせください。

LCC140
ERCD
SR1-X
SR1-P

● 動作環境

OS Windows XP (32bit)、Vista、7、8/8.1、 
10（対応バージョン V.2.1.1～）

CPU お使いのOSの推奨する環境以上

メモリ お使いのOSの推奨する環境以上

ハードディスク インストールドライブに50MBの空き容量が必要

通信方法 RS-232C
使用可能コントローラ SRCX～SR1、DRCX、TRCX、ERCX、ERCD、LCC140※1

※1. LCC140はVer. 2.1.1以上の対応となります。
※ Windowsは米国Microsoft Corporationの米国及びその他の国における登録商標です。

● 通信ケーブル
POPCOM+ 用通信ケーブル。
USB接続用、D-Sub接続用からお選びください。

USB D-Sub

型式

USBタイプ（5m）KBG-M538F-00
D-Subタイプ
9Pin-9Pin（5m） KAS-M538F-10

※ USBケーブルはWindows 2000/XP以上の対応となります。
※ POPCOM+、VIP+、RCX-Studio Proの通信ケーブルは共通です。
※ 通信ケーブル用USBドライバは、ウェブサイトからもダウンロー

ドできます。

LCC140
ERCD
SR1-X
SR1-P

RCX320
RCX340

● プログラミングボックス   P.652   
 HPB/HPB-D

ロボットの手動操作、プログラムの入力や編集、
ティーチング、パラメータ設定などすべての操作
をこの装置で行うことができます。 HPB HPB-D

HPB HPB-D
型式 KBB-M5110-01 KBB-M5110-21
イネーブル
スイッチ なし 3ポジション

CE仕様 非対応 対応

LCC140
ERCD
SR1-X
SR1-P

ERCD
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 ● 高機能ロボットコントローラ  

コンパクト設計で、高機能。

上級コントローラなみの機能を1軸で活用できます。

SR1-X/SR1-P
ロボットコントローラ 1 軸用 SR1シリーズ

プログラミングボックス

▶ HPB/HPB-D

  P.652   

パソコン用サポートソフト

▶ POPCOM+

  P.644   

SR1-X
SR1-P

項目 SR1-X SR1-P

基
本
仕
様

ドライバ形式 SR1-X05 SR1-X10 SR1-X20 SR1-P05 SR1-P10 SR1-P20
適合モータ仕様 200V 100W以下 200V 200W以下 200V 600W以下 200V 100W以下 200V 200W以下 200V 600W以下
制御軸数 1軸
制御可能ロボット 単軸ロボットFLIP-X（T4/T4L、T5/T5Lを除く） リニア単軸ロボットPHASER
最大消費電力 400VA 600VA 1400VA 400VA 600VA 1400VA
接続モータ容量 100W 200W 600W 100W 200W 600W
外形寸法 W74×H210×D146mm W99×H210×

D146mm W74×H210×D146mm W99×H210×
D146mm

本体質量 1.54kg 1.92kg 1.54kg 1.92kg

入力電源
制御電源 単相AC100～115/200～230V±10%以内　50/60Hz
主電源 単相AC100～115/200～230V

±10%以内 50/60Hz
単相AC200～230V
±10%以内 50/60Hz

単相AC100～115/200～230V
±10%以内 50/60Hz

単相AC200～230V
±10%以内 50/60Hz

軸
制
御

駆動方式 ACフルデジタルソフトウェアサーボ
位置検出方式 多回転アブソリュート機能付レゾルバ 磁気式リニアスケール
運転方式 プログラム、ポイントトレース、リモートコマンド、オンライン命令
位置表示単位 ミリ、度
速度設定 1％～100％（1％単位）

加減速度設定 1. ロボット型式および搬送質量パラメータによる自動加速度設定
2. 加速度および減速率パラメータによる設定（1%単位）

原点復帰方式 アブソリュート、インクリメンタル インクリメンタル、セミアブソ
プ
ロ
グ
ラ
ミ
ン
グ

プログラム言語 ヤマハSRC
マルチタスク 最大4タスク
教示方式 マニュアルデータイン（座標値入力）、ダイレクトティーチング、ティーチングプレーバック

メ
モ
リ

プログラム 100プログラム 
255ステップ/1プログラム　3000ステップ/トータル

ポイント 1000ポイント

外
部
入
出
力

STD.DIO
I/O入力 専用入力8点・汎用入力16点
I/O出力 専用出力4点・汎用出力16点

SAFETY 非常停止入力（ノーマルクローズ接点入力）、サービスモード入力
ブレーキ出力 リレー接点 ー
原点センサ入力 DC24V用B接センサ接続
外部通信 RS-232C：1CH （HPB/HPB-Dまたは汎用パソコンとの通信用）
アナログ入出力 入力1ch（0～+10V） 出力2ch（0～+10V）

オプション

スロット数 1

種類

NPN/PNP：専用入力8点、専用出力4点、汎用入力16点、汎用出力16点
CC-Link：専用入力16点、専用出力16点、汎用入力32点、汎用出力32点
DeviceNetTM：専用入力16点、専用出力16点、汎用入力32点、汎用出力32点
PROFIBUS：専用入力16点、専用出力16点、汎用入力32点、汎用出力32点

■ 基本仕様

SR1-X/SR1-P
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■ 基本仕様

SR1-X/SR1-P

対応ロボット SR1-X u FLIP-X    P.285  SR1-P u PHASER    P.263  
CEマーキング対応 ◯ フィールドネットワーク対応 　 　

■ 注文型式
SR1-X SR1-P

■ 機種概要
名称 SR1-X SR1-P

対応ロボット 単軸ロボットFLIP-X リニア単軸ロボットPHASER

入力電源

制御電源 05/10/20ドライバ
単相AC100～115V/200～230V±10％以内（50/60Hz）

主電源

05/10ドライバ
単相AC100～115V/200～230V±10%以内（50/60Hz）
20ドライバ
単相AC200～230V±10%以内（50/60Hz）

運転方法 プログラム/ポイントトレース/リモートコマンド/オンライン命令
最大制御軸数 1軸
原点復帰方式 アブソリュート/インクリメンタル インクリメンタル/セミアブソ

SR1-X ー ー ー ー

コントローラ ドライバ ー CE対応 ー 回生装置※1 ー 入出力選択 ー バッテリ
05：100W以下 無記入：標準 無記入：不要 N：NPN N：バッテリなし

　 （インクリ仕様）10：200W E：CE仕様 R：RG1 P：PNP
20：400～600W CC：CC-Link B：バッテリ付

　（アブソ仕様）DN：DeviceNetTM

PB：PROFIBUS
YC：YC-Link※1

※1. ドライバ選択及び回生装置の選択はロボットの機種によって決まっております。 
次ページのドライバ/回生装置選択表をご参照ください。

※2. スレーブのみで対応可能です。

SR1-P ー ー ー

コントローラ ドライバ ー CE対応 ー 回生装置※1 ー 入出力選択
05：100W以下 無記入：標準 無記入：不要 N：NPN
10：200W E：CE仕様 R：RG1※2 P：PNP
20：400～600W CC：CC-Link

DN：DeviceNetTM

PB：PROFIBUS
YC：YC-Link※3

※1. ドライバ選択及び回生装置の選択はロボットの機種によって決まっております。 
次ページのドライバ/回生装置選択表をご参照ください。

※2. MF75の場合は「RGU-2」となります。
※3. スレーブのみで対応可能です。

項目 SR1-X SR1-P
オ
プ
シ
ョ
ン

プログラミングボックス HPB、HPB-D（イネーブルスイッチ付き）
パソコン用サポートソフト POPCOM+

一
般
仕
様

使用温度 0℃～40℃
保存温度 -10℃～65℃
使用湿度 35%～85%RH（結露なきこと）
アブソバックアップ電池 リチウム金属電池 ー
アブソバックアップ期間 1年（無通電状態） ー
ノイズ耐量 IEC61000-4-4 レベル3

■ 各部名称

（底面）

※お使いになる場合はオプションのモニタI/O用ケーブルが必要です。

モータコネクタ（MOTOR）

ロボットI/Oコネクタ（ROB I/O）

電源コネクタ（AC IN）

SAFETYコネクタ（SAFETY）

回生ユニットコネクタ（RGEN）

入力電源切替端子

アース端子

ステータス表示ランプ（PWR、ERR）

HPBコネクタ（PB）

I/Oコネクタ（I/O）

モニタI/Oコネクタ※

取扱説明書は弊社WEBサイトよりダウンロードできます。詳細をご確認いただく場合は、こちらをご利用ください。
https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/
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SR1-X/SR1-P

SR1-X
FLIP-X

T4LH/
C4LH

T5LH/
C5LH

T6L/
C6L T9 T9H F8/

C8
F8L/
C8L

F8LH/
C8LH

F10
C10 F10H F14/

C14
F14H/
C14H GF14XL F17/

C17
F17L/
C17L GF17XL F20/

C20 F20N N15/
N15D

N18/
N18D B10 B14 B14H R5 R10 R20

ドライバ
選択 SR1-X

05 ● ● ● ● ● ● ● ● ● ● ● ● ● ●
10 ● ● ● ● ●
20 ● ● ● ● ● ● ●

回生装置
無記入（不要） ● ● ● ① ② ● ● ● ① ② ① ② ● ③ ⑥ ③ ④ ● ● ⑤ ● ● ●
R（RG1） ① ② ① ② ① ② ③ ● ⑥ ③ ④ ● ● ⑤

① 垂直仕様で移動ストロークが700mm以上の場合回生装置が必要です。
② 垂直仕様の場合、回生装置が必要です。
③ 垂直仕様の場合、最高速度が1000ｍｍ/secを超えた速度で動かす場合、ハイリード（40）の場合は回生装置が

必要です。

④ 最高速度が1000ｍｍ/secを超えた速度で動かす場合は、回生装置が必要です。
⑤ 最高速度が1250ｍｍ/secを超えた速度で動かす場合は、回生装置が必要です。
⑥ 最高速度が750mm/secを超えた速度で動かす場合は、回生装置が必要です。

SR1-P
PHASER

MF7/
MF7D

MF15/
MF15D

MF20/
MF20D

MF30/
MF30D

MF75/
MF75D

ドライバ
選択 SR1-P

05
10 ● ● ●
20 ● ●

回生装置
無記入（不要） ● ●
R（RG1） ● ●
R（RGU-2） ●

■ ドライバ/回生装置 選択表

■ 外観図

SR1-X/SR1-P   05・10 SR1-X/SR1-P   20

■ 回生装置RG1/RGU-2

回生装置 RG1
14612 16

5.5
外観図

21
0

22
5

25
0

40

● 基本仕様
仕様項目 RG1
型式 KBG-M4107-0A（付属品含）
外形寸法 W40×H210×D146mm
本体質量 0.8kg
回生吸収動作電圧 約380V以上
回生吸収停止電圧 約360V以下
付属品 コントローラとの専用接続ケーブル（300mm）
※ 必ずご使用のコントローラの近隣に間隔を空けて（20mm程度）設置してください。 

また、コントローラとの接続は、必ず付属の専用接続ケーブルにて行ってください。

15740
16

5.5

外観図

25
0

29
0

26
5

回生装置 RGU-2

● 基本仕様
仕様項目 RGU-2
型式 KS5-M4107-0A（付属品含）
外形寸法 W40×H250×D157mm
本体質量 0.9kg
回生吸収動作電圧 約380V以上
回生吸収停止電圧 約360V以下
付属品 コントローラとの専用接続ケーブル（300mm）
※ 必ずご使用のコントローラの近隣に間隔を空けて（20mm程度）設置してください。 

また、コントローラとの接続は、必ず付属の専用接続ケーブルにて行ってください。
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■ 設置条件

・ 制御盤の中に設置してください。

・ 壁に垂直に取り付けてください。

・ 周囲に十分空間を取り、通風の良いところに設置してください。
 （右図参照）

・ 使用温度 : 0～40℃

・ 使用湿度 : 35～85%RH （結露なきこと）

20mm以上

20mm以上

BAT

PWR ERR

HPB

MOTOR

U

V

W

I/O

AC IN
ROB I/O

L

N

L1

N1

RGEN
SAFETYP

N

SHORT:
AC100V

OPEN:
AC200V

BAT
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HPB
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L
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L

N

L1

N1

RGEN
SAFETYP

N

SHORT:
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OPEN:
AC200V

20mm以上20mm以上20mm以上

SR1-X/SR1-P

■ 【NPN・PNPタイプ】I/Oコネクタ入出力信号表
端子番号 信号名称 信号の意味

1 DI.+COM 入力用電源+コモン
2 SERVO サーボ復帰
3 INC-PT 相対ポイント移動
4 ABS-PT 絶対ポイント移動
5 STEP-R ステップ運転
6 DI 0 汎用入力0
7 DI 1 汎用入力1
8 DI 2 汎用入力2
9 DI 3 汎用入力3
10 DI 4 汎用入力4
11 DI 5 汎用入力5
12 DI 6 汎用入力6
13 DI 7 汎用入力7
14 DO.+COM 出力用電源+コモン
15 DO.+COM 出力用電源+コモン
16 END 実行結果（実行終了）
17 BUSY 命令実行中
18 DO 0 汎用出力0
19 DO 1 汎用出力1
20 DO 2 汎用出力2
21 DO 3 汎用出力3
22 DO 4 汎用出力4
23 DO 5 汎用出力5
24 DO 6 汎用出力6
25 DO 7 汎用出力7

端子番号 信号名称 信号の意味
26 DI.-COM 入力用電源-コモン
27 AUTO-R 自動運転
28 RESET リセット
29 ORG-S 原点復帰
30 ALMRST アラームリセット
31 DI 8 汎用入力8
32 DI 9 汎用入力9
33 DI 10 汎用入力10
34 DI 11 汎用入力11
35 DI 12 汎用入力12
36 DI 13 汎用入力13
37 DI 14 汎用入力14
38 DI 15 汎用入力15
39 DO.-COM 出力用電源-コモン
40 DO.-COM 出力用電源-コモン
41 READY 運転可能（準備完了）
42 UTL ユーティリティ出力
43 DO 8 汎用出力8
44 DO 9 汎用出力9
45 DO 10 汎用出力10
46 DO 11 汎用出力11
47 DO 12 汎用出力12
48 DO 13 汎用出力13
49 DO 14 汎用出力14
50 DO 15 汎用出力15

■ NPNタイプ入出力回路接続例

DC24V

DO.-COM

DO.+COM

DC24V

DI.-COM

DI.+COM

●

●
●

形　　式：

入力電源：
応答時間：

●

●
●

形　　式：

負　　荷：
応答時間：

DC 入力（プラスコモンタイプ）
フォトカプラ絶縁方式
5mA/1 点
30ms 以下

NPNオープンコレクタ出力（マイナスコモンタイプ）
フォトカプラ絶縁方式
50mA/1 点
1ms 以下

入力回路

出力回路

■ PNPタイプ入出力回路接続例

DC24V

DO.-COM

DO.+COM

DC24V

DI.-COM

DI.+COM

入力回路
●

●
●

形　　式：

入力電源：
応答時間：

出力回路
●

●
●

形　　式：

負　　荷：
応答時間：

DC 入力（マイナスコモンタイプ）
フォトカプラ絶縁方式
5mA/1 点
30ms 以下

PNPオープンコレクタ出力（プラスコモンタイプ）
フォトカプラ絶縁方式
50mA/1 点
1ms 以下

取扱説明書は弊社WEBサイトよりダウンロードできます。詳細をご確認いただく場合は、こちらをご利用ください。
https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/
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SR1-X/SR1-P

■ SR1-X/Pコマンド一覧表

言語名 意味
MOVA ポイントデータの位置に移動
MOVI ポイントデータ量だけ、現在位置より移動
MOVF 指定したDI入力がくるまで移動
JMP 指定プログラムの指定ラベルにジャンプ

JMPF 入力条件により、指定プログラムの指定ラベルにジャンプ

JMPB
汎用入力またはメモリ入力が指定状態のとき、
指定ラベルにジャンプ

L JMP文、JMPF文などのジャンプ先を定義
CALL 他のプログラムの実行
DO 汎用出力またはメモリ出力のON/OFFを行う

WAIT 汎用入力またはメモリ入力が指定状態になるまで待つ
TIMR 指定時間だけ次のステップに進むのを待つ

P ポイント変数の定義
P+ ポイント変数に1を加算
P- ポイント変数から1を減算

SRVO サーボのON/OFFを行う
STOP プログラム実行の一時中断
ORGN 原点復帰動作を実行
TON 指定したタスクを実行
TOFF 指定したタスクを停止

JMPP
軸の位置関係が指定された条件と等しいとき、
指定ラベルにジャンプ

MAT マトリクスの定義
MSEL 移動マトリクスの指定
MOVM マトリクス上の指定パレットワーク位置に移動

JMPC
カウンタ配列変数Cが指定値と等しいとき、
指定ラベルにジャンプ

JMPD
カウンタ変数Dが指定値と等しいとき、
指定ラベルにジャンプ

CSEL カウンタ配列変数Cの配列要素の指定
C カウンタ配列変数Cの定義

C+ カウンタ配列変数Cに指定値を加算
C- カウンタ配列変数Cから指定値を減算
D カウンタ変数Dの定義

D+ カウンタ変数Dに指定値を加算
D- カウンタ変数Dから指定値を減算

SHFT 指定したポイントデータだけ座標位置をシフト実行

IN
指定した汎用入力またはメモリ入力のビット情報をカウ
ンタ変数Dに格納

OUT
カウンタ変数Dの値を指定した汎用出力またはメモリ出力
へ出力

LET 指定した変数の値を別の変数へ代入

■ SAFETYコネクタ信号表
番号 信号名称 意味

1 DI.COM 入力用コモン
2 LOCK インターロック
3 SVCE サービスモード
4 DO.COM 出力用コモン
5 MPRDY 主電源準備完了
6 NC NC
7 NC NC
8 NC NC
9 NC NC
10 NC NC
11 EMG1 非常停止1
12 EMG2 非常停止2
13 NC NC
14 NC NC
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SR1-X/SR1-P

■ 標準付属品

● 電源コネクタ＋結線レバー 型式 KAS-M5382-00

LCC140
TS-X
TS-P

SR1-X
SR1-P

RCX320
RCX340

● SAFETYコネクタ コネクタプラグ型式 KBG-M4424-00
コネクタカバー型式 KBG-M4425-00

SR1-X
SR1-P

● HPBダミーコネクタ
プログラミングボックスHPBを取り外した状態
で運転する場合、HPBコネクタに接続します。

型式 KDK-M5163-00
LCC140
SR1-X
SR1-P

● NPN/PNPコネクタ コネクタプラグ型式 KBH-M4424-00
コネクタカバー型式 KBH-M4425-00

SR1-X
SR1-P

RCX320
RCX340

● L字型ステイ
コントローラを設置する為に使用します。

型式 KBG-M410H-00
※ ステイ1個の型式です。

SR1-X
SR1-P

● アブソバッテリ
アブソデータバックアップ用バッテリです。 

（SR1-Pには付きません）

● 基本仕様
仕様項目 アブソバッテリ

電池の種類 リチウム金属電池
電池容量 3.6V/2,700mAh
データ保持時間 約1年（無通電状態）
外形寸法 φ17×L53mm
本体質量※1 21g

型式 KAS-M53G0-12
※1. 電池単体の質量です。
※ アブソバッテリは消耗品です。バックアップデータの保持に支障が

発生してきた場合は、寿命と判断し、アブソバッテリの交換をお願い
します。交換の目安としては、使用条件にもよりますがコントロー
ラ接続後、電源を投入しないで置いた時間の累計がおよそ1年と考
えてください。

SR1-X

● バッテリケース
アブソバッテリ取付用ホルダです。

型式 KBG-M5395-00 SR1-X

オプションパーツは次ページです

付属品及びオプションパーツ
SR1-X/SR1-P

取扱説明書は弊社WEBサイトよりダウンロードできます。詳細をご確認いただく場合は、こちらをご利用ください。
https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/
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■ オプション品

● モニタI/O用ケーブル
SR1のモニタI/Oコネクタに接続するケーブルで
す。ケーブル長1.5m、ケーブル端は切り放し。
アナログ入出力やフィードバックパルス出力を
使用する場合必要です。

型式 KBG-M4421-00 SR1-X
SR1-P

● パソコン用サポートソフト   P.644   
 POPCOM+

ロボット操作、プログラミング作成編集、ポイン
トのティーチングなどを視覚的にわかりやす
く、簡単に操作できるアプリケーションソフト
ウェアです。

型式 KBG-M4966-00
※ 複数台のコンピュータに本ソフトウェアをインストールしたい場

合はその台数分のソフトウェアを購入していただく必要がありま
す。その際は追加ライセンス価格として、特別価格をご用意しており
ます。詳細は弊社までお問い合わせください。

LCC140
ERCD
SR1-X
SR1-P

● 動作環境

OS Windows XP (32bit)、Vista、7、8/8.1、 
10（対応バージョン V.2.1.1～）

CPU お使いのOSの推奨する環境以上

メモリ お使いのOSの推奨する環境以上

ハードディスク インストールドライブに50MBの空き容量が必要

通信方法 RS-232C
使用可能コントローラ SRCX～SR1、DRCX、TRCX、ERCX、ERCD、LCC140※1

※1. LCC140はVer. 2.1.1以上の対応となります。
※ Windowsは米国Microsoft Corporationの米国及びその他の国における登録商標です。

● 通信ケーブル
POPCOM+ 用通信ケーブル。
USB接続用、D-Sub接続用からお選びください。

USB D-Sub

型式

USBタイプ（5m）KBG-M538F-00
D-Subタイプ
9Pin-9Pin（5m） KAS-M538F-10

※ USBケーブルはWindows 2000/XP以上の対応となります。
※ POPCOM+、VIP+、RCX-Studio Proの通信ケーブルは共通です。
※ 通信ケーブル用USBドライバは、ウェブサイトからもダウンロー

ドできます。

LCC140
ERCD
SR1-X
SR1-P

RCX320
RCX340

● プログラミングボックス   P.652   
 HPB/HPB-D

ロボットの手動操作、プログラムの入力や編集、
ティーチング、パラメータ設定などすべての操作
をこの装置で行うことができます。 HPB HPB-D

HPB HPB-D
型式 KBB-M5110-01 KBB-M5110-21
イネーブル
スイッチ なし 3ポジション

CE仕様 非対応 対応

LCC140
ERCD
SR1-X
SR1-P

● YC-Linkボード（接続ケーブル付） 型式 KBG-M4400-60 SR1-X
SR1-P

※ SRCX、SRCPでご使用いただいていたシステムを、SR1-X、SR1-Pに変更する場合は変換ケーブルをご利用ください（P.699参照）。

SR1-X/SR1-P
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 ● 高機能ロボットコントローラ  

RCX340コントローラの2軸モデルがついに登場。

高度な機能性と柔軟な拡張性により、複数台ロボットの
同期制御などハイレベルな設備構築を実現します。

RCX320
ロボットコントローラ 1〜2軸用

RCX-Studio ProRCX-Studio 2020
プログラミングボックス

▶ PBX/PBX-E

  P.653   

パソコン用サポートソフト

▶ RCX-Studio 2020
  P.648   

■ 注文型式

RCX320

RCX320 ー ー ー ー ー ー ー

適用コントローラ ー 制御軸数 ー 安全規格 ー 回生装置※8 ー コントローラオプションA
（OP.A)

ー コントローラオプションB
(OP.B)

ー ビジョンシステム ー アブソバッテリ※9

2 : 2軸 N : ノーマル 無記入：不要 無記入 : 選択なし 2 : 2個
1 : 1軸 E : CE R：YHX-RU1 無記入 : 選択なし 無記入 : 選択なし WY : RCXiVY2+付き照明なし 1 : 1個

NS : STD.DIO(NPN) ※1 ※4 --- ※3 WL : RCXiVY2+付き照明付き 0 : 0個
NE : EXP.DIO(NPN) ※2 ※4 NE : EXP.DIO(NPN) ※2 ※4

PS : STD.DIO(PNP) ※1 ※4 --- ※3

PE : EXP.DIO(PNP) ※2 ※4 PE : EXP.DIO(PNP) ※2 ※4

GR : グリッパ GR : グリッパ
TR : トラッキング ※5 TR : トラッキング ※5

YM1 : YC-Link/Eマスタ ※6 YM1 : YC-Link/Eマスタ ※6 

YS2~4 : 
YC-Link/Eスレーブ ※6

YS2~4 : 
YC-Link/Eスレーブ ※6 

EP : Ethernet/IPTM ※7 EP : Ethernet/IPTM ※7

PB : PROFIBUS ※7 PB : PROFIBUS ※7

CC : CC-Link ※7 CC : CC-Link ※7

DN : DeviceNetTM ※7 DN : DeviceNetTM ※7

コントローラオプションAから順番に選択項目の上段にある項目から選択してください。
PT : PROFINET ※7 PT : PROFINET ※7

ES : EtherCAT ※7 ES : EtherCAT ※7

※1. パラレルI/Oボード標準仕様 
(OP.B)でフィールドバス（CC/DN/PB/EP/PT/ES）を選択し、フィールドバスオプションを
有効にした場合、パラレルI/Oボードからの専用入力はSTOP信号以外無効となります。

※2. パラレルI/Oボード拡張仕様
※3. パラレルI/Oボード標準仕様はオプションボードに1枚のみ選択可能なため、(OP.B)では

選択できません。
※4. パラレルI/OボードはNPNとPNPが混在しないようにご注意ください。
※5. トラッキングボードは(OP.A)と(OP.B)の内、どちらか一方でのみ選択可能です。
※6. YC-Link/Eを使用する場合、マスタ(YM1)またはスレーブ(YS2/YS3/YS4)の4種類のオプ

ションボードのうち、一枚のみ選択ください。 

また、どのロボットを何台目のコントローラに接続するかご指定ください。 
詳細は下記「RCX320 YC-Link/E注文型式説明」をご覧ください。

※7. フィールドバス(CC/DN/PB/EP/PT/ES)は混在させないでください。
※8. 当社指定機種またはイナーシャの大きな負荷を運転する場合、オプションの

回生装置が必要です。
※9. インクリ仕様でお使いになる場合、アブソバッテリは不要になります。 

セミアブソ仕様のリニアモータをお使いになる場合、セミアブソ仕様はイン
クリ扱いとなるため、アブソバッテリは不要になります。 
アブソ仕様でお使いの場合、軸数分アブソバッテリの指示が必要になります。

●コントローラオプション

OP.AOP.A

OP.BOP.B

■ RCX320 YC-Link/E 説明
コントローラ間通信「YC-Link/E」により、RCX320とRCX340を接続し最大14軸（4ロボット）まで拡張可能です。
マスターコントローラのみのプログラムで実行できるため、システム立ち上げ時間の大幅な短縮に貢献します。

・ マスタ仕様、スレーブ仕様の両方に対応可能です。
・ RCX320、RCX340を最大4台まで接続できます。
・ ネットワークボードはマスタコントローラ(YM1)のみに挿入します。

RCX3シリーズ

※韓国に輸出されるお客様は、YC-Link/Eを用いてRCX320を2台以上接続すると、KCs制度の適用範囲となり対応できない場合があります。 
 ご検討の際は弊社までご相談ください。

スレーブユニット スレーブユニット

1台目コントローラ
マスタ
YM1

2台目コントローラ
スレーブ
YS2

3台目コントローラ
スレーブ
YS3

スレーブユニット

4台目コントローラ
スレーブ
YS4

マスタユニット
YC-Link/E 接続例

RCX320
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RCX320

■ 基本仕様
項目 RCX320

基
本
仕
様

適用ロボット 単軸ロボット、リニア単軸ロボット、直交型ロボット、ピック＆プレイスロボット
接続モータ容量 2軸合計　1200W 以下
電源容量 2400VA
外形寸法 W213×H195×D130mm（本体のみ）
重量 3.6kg（本体のみ）

入力電源 制御電源 単相AC200~230V±10% 50/60Hz
主電源 単相AC200~230V±10% 50/60Hz

軸
制
御

制御軸数 最大2軸 
コントローラ間通信YC-Link/Eにより、RCX340およびRCX320を4 台まで接続可能

駆動方式 ACフルデジタルサーボ
位置検出方式 レゾルバ、磁気式リニアスケール
制御方式 PTP動作（Point to Point）、アーチモーション、直線補間、円弧補間
座標系 関節座標、直交座標
位置表示単位 パルス、ミリメートル（1/1000単位）、度（1/1000単位）
速度設定 0.01～100%（1%未満は、プログラムでの変更可能）

加減速度設定

ロボット型式および先端質量パラメータによる最適化 
加速度および減速率パラメータによる設定（1%単位設定）　 
※プログラムでの変更可能 
ゾーン制御（スカラ型ロボットのみ、アーム姿勢に応じた最適化）

プ
ロ
グ
ラ
ミ
ン
グ

プログラム言語 ヤマハ BASIC Ⅱ（JIS B8439（SLIM 言語）準拠）
マルチタスク 最大16 タスク
シーケンスプログラム 1 プログラム

メモリ容量 2.1MB（プログラムとポイントの合計容量） 
（最大ポイント数使用時のプログラム使用可能容量は、300KB）

プログラム 100 プログラム（最大プログラム数） 
9999 行（1 プログラム最大行数）

ポイント 30000 ポイント（最大ポイント数）

ポイント教示方式 MDI（座標値入力）、ダイレクトティーチ，ティーチングプレーバック、 
オフラインティーチング（外部からのデータ入力）

システムバックアップ
（内部メモリバックアップ） リチウム電池（0 ～ 40℃で約4 年間有効）

内部フラッシュメモリ 512KB

外
部
入
出
力

SAFETY

入力 非常停止入力2 系統 
自動モード入力2 系統（CE 仕様のみ有効）

出力
非常停止接点出力2 系統 
イネーブル接点出力2 系統（PBX-E 使用時のみ有効） 
モータパワーレディ出力2 系統

ブレーキ出力 トランジスタ出力（PNP オープンコレクタ）
原点センサ入力 DC24V　B 接点センサ接続

外部通信

RS-232C： 1CH（D-SUB 9 ピン（メス）） 
Ethernet： 1CH（IEEE802.3u/IEEE802.3 準拠） 
 100Mbps/10Mbps（100BASE-TX/10BASE-T）
 Auto Negotiation 対応 
RS-422： 1CH（PBX 専用）

一
般
仕
様

使用温度 0℃～40℃
保存温度 -10℃ ~65℃
使用湿度 35%～85%RH（結露なきこと）
雰囲気 直射日光のあたらない屋内　※腐食、可燃性ガス、オイルミスト、塵埃なきこと
耐振動 XYZ各方向  10～57Hz　片振幅0.075mm  57～150Hz  9.8m/s2

保護機能 位置検出エラー、パワーモジュールエラー、温度異常、過負荷、過電圧、低電圧、 
位置偏差過大、過電流、モータ電流異常

ノイズ耐量 IEC61000-4-4　レベル3
保護構造 IP20
保護クラス クラスⅠ

オ
プ
シ
ョ
ン

オ
プ
シ
ョ
ン
ボ
ー
ド

パラレル 
I/Oボード

標準仕様
専用入力 8点、専用出力 9点 
汎用入力 16点、汎用出力 8点 

（最大1ボード、NPN/PNP　仕様選択）

拡張仕様 汎用入力 24点、汎用出力 16点 
（最大4ボード、NPN/PNP　仕様選択）

CC-Link ボード Ver1.1/2.0

リモートI/O 専用入出力：各16点 
 汎用入出力：各96点 
 
リモートレジスタ 入出力：各16ワード

DeviceNetTM ボード

EtherNet/IPTM ボード

PROFIBUS ボード

PROFINET ボード

EtherCAT ボード

YC-Link/E ボード（マスタ/スレーブ）
通信周期：1ms、制御周期：最小1ms / 最大8ms、最大ロボット台数：4 台 
最大制御軸数：全14 軸（マスタコントローラ 2 軸を含む）スレーブのみで最大12 軸

YRG（グリッパ）ボード
位置検出方式：光学式ロータリエンコーダ、最小設定距離：0.01mm 
速度設定：パラメータ最高速度に対し20 ～ 100% にて設定、グリッパ接続台数：最大2 台 
駆動電源：DC 24V ± 10％　1.0A Max

トラッキングボード エンコーダ接続台数：最大2 台、対象エンコーダ：26LS31/26C31 相当ラインドライバ（RS422 準拠） 
エンコーダ電源：DC5V（2 カウンタ（ch） 合計500mA 未満）（コントローラより供給）

RCXiVY2+ユニット カメラ画素数：最大500 万画素、品種設定数：254 品種、カメラ接続台数：最大2 台 
電源：DC24V ± 10% 1.5A Max

プログラミングボックス PBX、PBX-E
アブソバッテリ 3.6V　2700mAH / 軸　バックアップ保持期間：約1 年
パソコン用ソフト RCX-Studio 2020

取扱説明書は弊社WEBサイトよりダウンロードできます。詳細をご確認いただく場合は、こちらをご利用ください。
https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/

対応ロボット XY-X    P.373  FLIP-X    P.285   PHASER    P.263  YP-X    P.501  
CEマーキング対応 ◯ フィールドネットワーク対応       Ethernet   
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■ 外観図

RCX320

21
3

22
5

29 155 5.5

9.5 213 2-φ5.5

19
5

130

必要な電源容量と発熱量は、ロボット機種及び軸数によって異なります。 
以下の表を目安として電源のご準備及び制御盤の大きさ、コントローラの配置、冷却の方法
をご検討ください。

■ 電源容量と発熱量

● 直交型およびマルチ型で2軸接続時
軸電流センサ値※

電源容量（VA） 発熱量（W）
X軸 Y軸
05 05  500 53
10 05  700 58
20 05  1500 78
10 10  900 63
20 10  1700 83
20 20  2400 100

※ 各軸の軸電流センサ値は、入れ替わっていても問題ありません。

■ 回生ユニットYHX-RU1 

● 基本仕様
仕様項目 YHX-RU1

型式 KEK-M4107-0A 
（付属品ケーブル含む）

外形寸法 W62.5×H180×D110mm
本体質量 1.45kg
吸収可能電力 100W（RGU3相当） ※2連結時200W
電源 入力 DC254 ～ 357V（コントローラDCBUS接続）

コネクタ 回生コネクタ 
（回生ユ二ット接続用、回生ユニット増設用）

設置環境

使用温度 0 ～ 40℃
使用湿度 35 ～ 85%RH（結露なきこと）
使用湯所 標高 2000m 以下、屋内（腐食ガス、塵埃のないところ）
保存温度 -10℃ ～ 65℃
耐振動 1G

保護構造 / 保護クラス IP20 / クラス1
付属品 コントローラとの専用接続ケーブル（500mm）

18
0

110
100

16
4

4-M4タップ

62
.5

100

16
4

2-R
2.2

5

2-φ
4.5

回生ユニット YHX-RU1
外観図

● 回生ユニット選択表
 ロボットの機種によって自動的に回生ユニットの要、不要が決まります。

PHASER FLIP-X
XY-X

YP-X
ク
リ
ー
ン

アームタイプ、ガントリタイプ、
ムービングアームタイプ、ポールタイプ XZタイプ

M
F

7D

M
F

15
D

M
F

20
D

M
F

30
D

M
F

50
D

M
F

75
D

N
15

D

N
18

D P
X

Y
x

F
X

Y
x

F
X

Y
B

x

S
X

Y
x

S
X

Y
B

x

N
X

Y

M
X

Y
x

H
X

Y
x

H
X

Y
L

x

S
X

Y
x（

Z
F
）

SX
Yx
（

ZF
L2

0）

S
X

Y
B

x（
Z

F
）

SX
YB

x（
ZF

L2
0）

M
X

Y
x

H
X

Y
x

Y
P

22
0B

X

Y
P

32
0X

S
X

Y
xC

2軸 2軸

回生装置
無記入（不要） ● ● ● ● ● ● ○ ● ● ● ● ●
R（YHX-RU1） ● ● ● ● ● ● ○ ● ● ● ● ● ● ● ●

● ：対応　　○：条件により選択

モータW数と電流センサの対応表

モータ容量 電流センサ
100W以下 05

200W 10
400W以上 20

※ B14Hはモータ容量が200Wですが、電流センサは
05となります。

●	モータ容量が合計450Wを超える。
●	垂直軸のモータ容量が合計240Wを

超える。
●	垂直軸が240W以下の場合で、下記

に当てはまる。
・	200Wの垂直軸がある。
・	100Wの垂直軸で、ストロークが

700mm以上のものがある。
・	100Wの垂直軸が2本あり、リード

5mmが含まれている。
●	B14Hで最高速が1250mm/sを超える動

作をする場合。

マルチロボットで回生装置が必要な条件
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■ 標準仕様入出力コネクタ信号表 ■ 拡張仕様入出力コネクタ信号表

※ ID はパラメータにより設定されます。

PIN I/O No. 名称 備考
1 DI 01 専用入力　サーボオン入力
2 DI 10 専用入力　シーケンスコントロール
3 DI 03 予備 使用禁止
4 CHK 1 確認信号1 CHK2 と短絡すること
5 DI 05 予備 使用禁止
6 DI 06 専用入力　ストップ
7 DI 07 予備 使用禁止
8 DI 20 汎用入力20
9 DI 21 汎用入力21
10 DI 22 汎用入力22
11 DI 23 汎用入力23
12 DI 24 汎用入力24
13 DI 25 汎用入力25
14 DI 26 汎用入力26
15 DI 27 汎用入力27
16 DO 00 予備 使用禁止
17 DO 01 専用出力　CPU OK
18 DO 10 専用出力　自動モード出力
19 DO 11 専用出力　原点復帰完了
20 DO 12 専用出力　シーケンスプログラム実行中
21 DO 13 専用出力　ロボットプログラム運転中
22 DO 14 専用出力　プログラムリセット状態出力
23 DO 15 専用出力　ワーニング出力
24 DO 16 予備 使用禁止
25 DO 17 予備 使用禁止
26 DI 12 専用入力　自動運転スタート
27 DI 13 予備 使用禁止
28 DI 14 専用入力　原点復帰(INC 軸用)
29 DI 15 専用入力　プログラムリセット入力
30 DI 16 専用入力　アラームリセット入力
31 DI 17 専用入力　原点復帰(ABS 軸用)
32 DI 30 汎用入力30
33 DI 31 汎用入力31
34 DI 32 汎用入力32
35 DI 33 汎用入力33
36 DI 34 汎用入力34
37 DI 35 汎用入力35
38 DI 36 汎用入力36
39 DI 37 汎用入力37
40 CHK 2 確認信号2 CHK1 と短絡すること
41 DO 02 専用出力　サーボオン出力
42 DO 03 専用出力　アラーム出力
43 DO 20 汎用出力 20
44 DO 21 汎用出力 21
45 DO 22 汎用出力 22
46 DO 23 汎用出力 23
47 DO 24 汎用出力 24
48 DO 25 汎用出力 25
49 DO 26 汎用出力 26
50 DO 27 汎用出力 27

PIN I/O No. 
(ID=1)

I/O No. 
(ID=2)

I/O No. 
(ID=3)

I/O No. 
(ID=4) 名称

1 ー ー ー ー 予約
2 DI 10 DI 40 DI 70 DI 120 汎用入力 10,40,70,120
3 ー ー ー ー 予約
4 DI 11 DI 41 DI 71 DI 121 汎用入力 11,41,71,121
5 ー ー ー ー 予約
6 ー ー ー ー 予約
7 ー ー ー ー 予約
8 DI 20 DI 50 DI 100 DI 130 汎用入力 20,50,100,130
9 DI 21 DI 51 DI 101 DI 131 汎用入力 21,51,101,131
10 DI 22 DI 52 DI 102 DI 132 汎用入力 22,52,102,132
11 DI 23 DI 53 DI 103 DI 133 汎用入力 23,53,103,133
12 DI 24 DI 54 DI 104 DI 134 汎用入力 24,54,104,134
13 DI 25 DI 55 DI 105 DI 135 汎用入力 25,55,105,135
14 DI 26 DI 56 DI 106 DI 136 汎用入力 26,56,106,136
15 DI 27 DI 57 DI 107 DI 137 汎用入力 27,57,107,137
16 ー ー ー ー 予約
17 ー ー ー ー 予約
18 DO 10 DO 30 DO 50 DO 70 汎用出力 10,30,50,70
19 DO 11 DO 31 DO 51 DO 71 汎用出力 11,31,51,71
20 DO 12 DO 32 DO 52 DO 72 汎用出力 12,32,52,72
21 DO 13 DO 33 DO 53 DO 73 汎用出力 13,33,53,73
22 DO 14 DO 34 DO 54 DO 74 汎用出力 14,34,54,74
23 DO 15 DO 35 DO 55 DO 75 汎用出力 15,35,55,75
24 DO 16 DO 36 DO 56 DO 76 汎用出力 16,36,56,76
25 DO 17 DO 37 DO 57 DO 77 汎用出力 17,37,57,77
26 DI 12 DI 42 DI 72 DI 122 汎用入力 12,42,72,122
27 DI 13 DI 43 DI 73 DI 123 汎用入力 13,43,73,123
28 DI 14 DI 44 DI 74 DI 124 汎用入力 14,44,74,124
29 DI 15 DI 45 DI 75 DI 125 汎用入力 15,45,75,125
30 DI 16 DI 46 DI 76 DI 126 汎用入力 16,46,76,126
31 DI 17 DI 47 DI 77 DI 127 汎用入力 17,47,77,127
32 DI 30 DI 60 DI 110 DI 140 汎用入力 30,60,110,140
33 DI 31 DI 61 DI 111 DI 141 汎用入力 31,61,111,141
34 DI 32 DI 62 DI 112 DI 142 汎用入力 32,62,112,142
35 DI 33 DI 63 DI 113 DI 143 汎用入力 33,63,113,143
36 DI 34 DI 64 DI 114 DI 144 汎用入力 34,64,114,144
37 DI 35 DI 65 DI 115 DI 145 汎用入力 35,65,115,145
38 DI 36 DI 66 DI 116 DI 146 汎用入力 36,66,116,146
39 DI 37 DI 67 DI 117 DI 147 汎用入力 37,67,117,147
40 ー ー ー ー 予約
41 ー ー ー ー 予約
42 ー ー ー ー 予約
43 DO 20 DO 40 DO 60 DO 100 汎用出力 20,40,60,100
44 DO 21 DO 41 DO 61 DO 101 汎用出力 21,41,61,101
45 DO 22 DO 42 DO 62 DO 102 汎用出力 22,42,62,102
46 DO 23 DO 43 DO 63 DO 103 汎用出力 23,43,63,103
47 DO 24 DO 44 DO 64 DO 104 汎用出力 24,44,64,104
48 DO 25 DO 45 DO 65 DO 105 汎用出力 25,45,65,105
49 DO 26 DO 46 DO 66 DO 106 汎用出力 26,46,66,106
50 DO 27 DO 47 DO 67 DO 107 汎用出力 27,47,67,107

取扱説明書は弊社WEBサイトよりダウンロードできます。詳細をご確認いただく場合は、こちらをご利用ください。
https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/

■ 設置条件
・ 制御盤内の取付け板に、水平な状態でねじ止めしてください。

 また、取付け板は金属製のものを使用してください。

・ 周囲に十分空間を取り、通風の良いところに設置

 してください。（右図参照）

・ 周囲温度：0 ～ 40℃

・ 周囲湿度：35 ～ 85%RH（結露なきこと）
50mm
以上

50mm以上

50mm
以上

50mm以上（100mm以上を推奨します）

100mm以上
パラレルDIOケーブル

ロボットケーブル
前面前面

側面側面
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■ 標準仕様入出力コネクタピン配列表
Pin I/O No. 名称
1 DI01 サーボオン
2 DI10 SEQ許可
3 DI03 （予備）
4 CHK1 確認入力1
5 DI05 （予備）
6 DI06 STOP
7 DI07 （予備）
8 DI20 汎用入力
9 DI21 汎用入力
10 DI22 汎用入力
11 DI23 汎用入力
12 DI24 汎用入力
13 DI25 汎用入力
14 DI26 汎用入力
15 DI27 汎用入力
16 DO00 （予備）
17 DO01 CPUOK
18 DO10 AUTO
19 DO11 ORGOK
20 DO12 SEQRUN
21 DO13 RUN
22 DO14 RESET
23 DO15 WARNING
24 DO16 （予備）
25 DO17 （予備）
26 DI12 RUN
27 DI13 （予備）
28 DI14 ORIGIN(INC 軸用)
29 DI15 RESET
30 DI16 ALMRST
31 DI17 ORIGIN(ABS 軸用)
32 DI30 汎用入力
33 DI31 汎用入力
34 DI32 汎用入力
35 DI33 汎用入力
36 DI34 汎用入力
37 DI35 汎用入力
38 DI36 汎用入力
39 DI37 汎用入力
40 CHK2 確認入力2
41 DO02 SERVO
42 DO03 ALARM
43 DO20 汎用出力
44 DO21 汎用出力
45 DO22 汎用出力
46 DO23 汎用出力
47 DO24 汎用出力
48 DO25 汎用出力
49 DO26 汎用出力
50 DO27 汎用出力

■ 入力信号接続例

DC24V
外部電源

DC24V

DI

DI

DI

CHK1
CHK2

GND

4.7kΩ

ロジック
回路

内部
回路

内部
回路

ロジック
回路

外部電源
DC24V

DC24V

DI

DI

DI

GND

CHK1
CHK2

3.6kΩ

750Ω

●NPN仕様

●PNP仕様

■ 出力信号接続例

●NPN仕様

●PNP仕様

内部
回路

ロジック
回路

負荷

負荷

負荷

DC24V

GND

DO

DO

DO

外部電源
DC24V

外部電源
DC24V

ロジック
回路

内部
回路 負荷

負荷

負荷

DC24V

GND

DO

DO

DO

■ コントローラ基本機能
機能 説明

動作モード 自動モード（主な処理：プログラム作成，プログラム実行，ステップ実行，etc）
手動モード（主な処理：ジョグ移動，ポイントティーチング，パラメータ編集、etc） 

命令

配列宣言命令（DIM文）
代入命令（数値代入文、文字列代入文、ポイント定義文、etc）
移動関連命令（MOVE 文、DRIVE 文、PMOVE 文、etc）
条件分岐命令（IF 文、FOR 文、WHILE 文 etc）

外部出力命令（DO 文、MO 文、LO 文、TO 文、SO 文）
パラメータ命令（ACCEL 文、OUTPOS 文、TOLE 文 etc）
条件待ち命令（WAIT 文）
タスク関連命令（START 文、SUSPEND 文、CUT 文 etc） 等

関数 算術関数（SIN 関数、COS 関数、TAN 関数、etc）
文字列関数（STR$ 関数、LEFT$ 関数、MID$ 関数、RIGHT$ 関数 etc）

ポイント関数（WHERE 関数、JTOXY 関数、XYTOJ 関数、etc）
パラメータ関数（ACCEL 文、OUTPOS 文、TOLE 文、etc） 等

変数
単純変数（整数型変数、実数型変数、文字列型変数）
配列変数（整数型変数、実数型変数、文字列型変数）
ポイント変数

シフト変数
入出力変数 等 

演算 算術演算子（＋、－、＊、／、MOD）
論理演算子（AND、OR、XOR）

比較演算子（=、<、>、<>、<=、>=）  

モニタ 入出力信号等の監視（200ms インターバル）

オンライン命令 プログラム操作命令（RUN、STOP、RESET、STEP etc）
ユーティリティ命令（COPY、ERA、INIT etc）

データハンドリング命令（READ、WRITE etc）
ロボット言語命令（単独実行可能な命令）   

データファイル プログラム，ポイント、パラメータ、シフト、ハンド、オール、
アラーム履歴　　　等  

内部タイマ タイマカウント変数（TCOUNTER），1ms インターバル
プログラム ブレークポイント 最大32点
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●ノーマル仕様コントローラとPBXの接続例

17

19
18

ENABLE11
ENABLE12
ENABLE21

PBX

非常停止

13
14
15
16

PB
E-STOP11 13

14
15
16

E-STOP12
E-STOP21
E-STOP22

E-STOP11

17

19
18ENABLE1-

20 ENABLE22 20

ENABLE1+

ENABLE2+
ENABLE2-

E-STOP1+
E-STOP2+

E-STOP21

内部電源+24V

E-STOP2-
E-STOP1-

E-STOP12

E-STOP22
E-STOP RDY1 

E-STOP RDY2 

N
L

MP RDY2- 

MP RDY2+ 
MP RDY1- 

MP RDY1+ 

E-STOP COM1 

E-STOP  COM2 

手動固定

AUTO1+

AUTO COM1
AUTO2+

AUTO COM2
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●CE仕様コントローラとPBX-Eの接続例

17

19
18

ENABLE11
ENABLE12
ENABLE21

PBX-E

非常停止 イネーブル

13
14
15
16

E-STOP11 13
14
15
16

E-STOP12
E-STOP21
E-STOP22

E-STOP11

17

19
18ENABLE1-

20 ENABLE22 20

ENABLE1+

ENABLE2+
ENABLE2-

E-STOP1+
E-STOP2+

E-STOP21

内部電源+24V

E-STOP2-
E-STOP1-

E-STOP12

E-STOP22

N
L

手動固定

AUTO1+

AUTO COM1
AUTO2+

AUTO COM2

 
 22

21

23
22
23

21

A1

A2

B2

A7

B1

B7

B10

B9
A10

A9

A8

B8

B5

B6
A6

A5

A3

B3
A4

B4

A11

B11
A12

B12

内部電源GND

コントローラ
CE仕様

主電源回路へ

主電源投入制御

非常停止
状態検知

手動固定
スイッチ
状態検知

自動モード
切替検知

T2

T3
IN4

IN5
O2

O3

IN6

IN7

SAFETY
CONTROLLER

N
L

100mA*2

O1

IN10
T0

O0

IN8

IN9

DOOR

O5

O4
AUTO MODE

SWITCH

ACIN

PB

外部電源+24V

OFF ON

V
G

T2

T3
IN0

IN1

IN2

IN3

EXTERNAL
E-STOP

IN12

IN13

内部電源+24V

モータパワーレディ出力

SAFETY

MP RDY2+

MP RDY2-

内部電源GND

E-STOP RDY1

E-STOP RDY2

E-STOP COM2

E-STOP COM1

■ 非常停止入力信号の接続

取扱説明書は弊社WEBサイトよりダウンロードできます。詳細をご確認いただく場合は、こちらをご利用ください。
https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/
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● 一般命令
言語名 機能
DIM DIM 配列変数の名前と要素数を宣言する
LET LET 指定された代入文を実行する
REM REM コメント文を記述する

● 算術命令
言語名 機能
ABS 指定された値の絶対値を求める
ATN 指定された値の逆正接値を求める

ATN2 指定されたX-Y座標の逆正接値を求める
COS 指定された値の余弦値を求める

DEGRAD 値をラジアンに変換する（↔ RADDEG）
DIST 指定される2点間の距離を求める
INT 値の小数点以下を切り捨てた整数値を得る

LSHIFT 値を指定したビット数だけ左にシフトさせる 
（↔ RSHIFT）

RADDEG 値を度に変換する（↔ DEGRAD）

RSHIFT 値を指定したビット数だけ右にシフトさせる 
（↔ LSHIFT）

SIN 指定された値の正弦値を求める
SQR 指定された値の平方根を求める
TAN 指定された値の正接値を求める

● 日付・時刻
言語名 機能
DATE $ 日付を"yy/mm/dd" の形式の文字列で求める

TCOUNTER TCOUNTER 変数がリセットされた時点から、1ms 
毎にカウントアップされた値を出力する

TIME $ 現在時刻を"hh：mm：ss" の形式の文字列で求める
TIMER 現在時刻を午前0 時からの秒で求める

● 文字列操作
言語名 機能
CHR $ 指定したキャラクタコードを持つ文字を求める

LEFT $ 指定した文字列の左側から指定した桁数の文字列
を抜き出す

LEN 指定した文字列の長さ（バイト数）を得る

MID $ 指定した文字列中から任意の長さの文字列を抜き
出す

ORD 指定した文字列の最初の文字のキャラクタコード
を得る

RIGHT $ 指定した文字列の右側から指定した桁数の文字列
を抜き出す

STR $ 指定した値を文字列に変換する（↔ VAL）

VAL 指定した文字列表記の値を実際の数値に変換する
（↔ STR $）

● ポイント・座標・シフト座標
言語名 機能

CHANGE 指定されたロボットのハンドの切り替えを行う
HAND 指定されたロボットのハンドの定義をする

JTOXY 関節座標データを指定されたロボットの直交座標
データに変換する（↔ XYTOJ）

LEFTY 指定されたロボットの手系を左手系に設定する

LOCx ポイントデータを軸単位またはシフトデータを要
素単位で設定／取得する

Pn プログラムの中でポイントを定義する

PPNT パレット定義番号とパレット位置番号で指定され
るポイントデータを作成する

RIGHTY 指定されたロボットの手系を右手系に設定する
Sn プログラムの中でシフト座標を定義する

SHIFT シフト変数を指定し、そこで指定されるシフトデー
タで指定されたロボットのシフト座標を設定する

XYTOJ ポイント変数の直交座標データを指定されたロボ
ットの関節座標データに変換する（↔ JTOXY）

 

● 分岐命令
言語名 機能

EXIT FOR FOR 文～NEXT 文のループを強制的に終了する

FOR～NEXT 繰り返しを制御する指定値を超えるまで、FOR 文
の次からNEXT 文までを繰り返し実行する

GOSUB～
RETURN

GOSUB 文で指定されるラベルのサブルーチンに
ジャンプし、サブルーチンを実行する

GOTO ラベルで指定される行に無条件ジャンプする
IF 条件によって制御の流れを分岐する

ON～GOSUB 条件によって、GOSUB 文で指定される各ラベルのサ
ブルーチンにジャンプし、サブルーチンを実行する

ON～GOTO 条件によって、ラベルで指定される各行にジャンプ
する

SELECT 
CASE ～END 

SELECT
条件によって制御の流れを分岐する

WHILE～
WEND 繰り返しを制御する

● エラー制御
言語名 機能

ON ERROR 
GOTO

プログラムを停止せずにラベルで示されるエラー
処理ルーチンへジャンプまたは、エラーメッセージ
を表示して、プログラムの実行を停止する

RESUME エラーの回復処理後、プログラムの実行を再開する
ERL エラー発生行番号を与える
ERR エラー発生時のエラーコード番号を与える

● プログラム制御
言語名 機能
CALL サブプロシージャを呼び出す
HALT プログラムを停止し、かつ、リセットする

HALTALL 全てのプログラムを停止し、かつ、タスク1 はリセ
ット、その他のタスクは終了する

HOLD プログラムを一時停止する
HOLDALL 全てのプログラムを一時停止する

SWI 実行プログラムを切り替え、1 行目から実行する

● タスク制御
言語名 機能

CHGPRI 指定されたタスクの優先順位を変更する

CUT 実行中または一時停止中の他のタスクを強制終了
する

EXIT TASK 実行している自分自身のタスクを終了する
RESTART 一時停止中の他のタスクを再起動する

START 指定したタスクのタスク番号および優先順位を設
定し、そのタスクを起動する

SUSPEND 実行中の他のタスクを一時停止する

● ロボット動作
言語名 機能

CHANGE 指定されたロボットのハンドの切り替えを行う
DRIVE 指定されたロボットを軸単位で絶対位置移動する
DRIVEI 指定されたロボットを軸単位で相対位置移動する
HAND 指定されたロボットのハンドの定義をする
LEFTY 指定されたロボットの手系を左手系に設定する

MOTOR モータ電源状態をコントロールする
MOVE 指定されたロボットの全軸を絶対移動する
MOVEI 指定されたロボットの全軸を相対移動する
ORIGIN 原点復帰動作を実行する
PMOVE 指定されたロボットのパレット移動命令を実行する
RIGHTY 指定されたロボットの手系を右手系に設定する

SERVO 指定されたロボットの指定された軸または全軸の
サーボのオン／オフをコントロールする

■ RCX320コマンド一覧表

RCX320
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■ RCX320コマンド一覧表

● 状態取得
言語名 機能

ABSRPOS
指定されたロボットの指定された軸のマシンリフ
ァレンス値を求める（原点復帰方式がマーク方式の
場合のみ有効）

ARMCND 指定されたロボットの現在のアームの状態を取得
する

ARMSEL 指定されたロボットの現在の手系の設定を取得する
ARMTYP 指定されたロボットの手系設定を取得する

CURTQST 指定された軸の定格トルクに対する現在トルクを
取得

MCHREF 指定されたロボット軸の原点復帰動作およびアブ
ソサーチ動作のマシンリファレンスを求める

PSHRSLT PUSH 文終了時の状態を取得する
PSHSPD 押付速度比率パラメータを設定/ 取得する
PSHTIME 押付時間パラメータを設定/ 取得する
WAIT ARM 指定されたロボットの軸動作の完了を待つ

WHERE 指定されたロボットのアームの現在位置を関節座
標（パルス）で読み出す

WHRXY 指定されたロボットのアームの現在位置を直交座
標（mm、度）で読み出す

● 状態変更
言語名 機能

ACCEL 指定されたロボットの加速度係数パラメータを設
定／取得する

ARCHP1 指定されたロボットのアーチ位置1 パラメータを
設定／取得する

ARCHP2 指定されたロボットのアーチ位置2 パラメータを
設定／取得する

ASPEED 指定されたロボットの自動移動速度を設定／取得
する

AXWGHT 指定されたロボットの軸先端質量パラメータを設
定／取得する

DECEL 指定されたロボットの減速比率パラメータを設定／
取得する

ORGORD
指定されたロボットの原点復帰動作およびアブソ
サーチ動作を行う軸順序パラメータを設定／取得
する

OUTPOS 指定されたロボットのアウト有効位置パラメータ
を設定／取得する

PDEF パレット移動命令を実行するためのパレットを定
義する

PSHFRC 押付力パラメータを設定／取得する
PSHJGSP 押付判定速度閾値パラメータを設定/ 取得する
PSHMTD 押付方式パラメータを設定／取得する

SPEED 指定されたロボットのプログラム移動速度を変更
する

TOLE 指定されたロボットの公差パラメータを設定／取
得する

WEIGHT 指定されたロボットの先端質量パラメータを設定／
取得する

● PATH 制御
言語名 機能
PATH PATH 移動経路を設定する

PATH END PATH 移動の経路設定を終了する
PATH SET PATH 移動の経路設定を開始する

PATH START PATH 移動を開始する

● トルク制御
言語名 機能

CURTQST 指定された軸の定格トルクに対する現在トルクを
取得

CURTRQ 指定されたロボットの指定された軸の現在トルク
値を取得する

PUSH 軸単位で押付動作する

TORQUE 指定されたロボットの指定された軸の最大トルク
指令値を設定／取得する

● 入出力制御
言語名 機能
DELAY 指定された時間（単位ms）だけ待つ

DO 指定された値をDO ポートに出力する

LO 指定された値をLO ポートに出力し、軸移動の禁止
や解除を行う

MO 指定された値をMO ポートに出力する

OUT 指定された出力ポートのビットをオンして命令文
を終了する

RESET 指定された出力ポートのビットをオフする
SET 指定された出力ポートのビットをオンする
SO 指定された値をSO ポートに出力する
TO 指定された値をTO ポートに出力する

WAIT DI/DO 条件式が成立するまで待つ（タイムアウト付） 

● 通信制御
言語名 機能

ONLINE 指定した通信ポートをオンラインモードに設定する
OFFLINE 指定した通信ポートをオフラインモードに設定する

SEND ファイルを転送する

RCX320取扱説明書は弊社WEBサイトよりダウンロードできます。詳細をご確認いただく場合は、こちらをご利用ください。
https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/
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■ 標準付属品

● 電源コネクタ＋結線レバー 型式 KAS-M5382-00

LCC140
TS-X
TS-P

SR1-X
SR1-P

RCX320
RCX340

● SAFETYコネクタ 型式 KCX-M5370-00 RCX320
RCX340

● PBXターミネータ（ダミーコネクタ）
プログラミングボックスPBXを取り外した状態
で運転する場合、PBXコネクタに接続します。

型式 KFR-M5163-00 RCX320
RCX340

● NPN/PNPコネクタ コネクタプラグ型式 KBH-M4424-00
コネクタカバー型式 KBH-M4425-00

SR1-X
SR1-P

RCX320
RCX340

● アブソバッテリ
アブソデータバックアップ用バッテリです。

● 基本仕様
仕様項目 アブソバッテリ

電池の種類 リチウム金属電池
電池容量 3.6V/2,700mAh
データ保持時間 約1年（無通電状態）
外形寸法 φ17×L53mm
本体質量※1 21g

型式 KCA-M53G0-02
※1. 電池単体の質量です。

※ アブソバッテリは消耗品です。バックアップデータの保持に支障が発生し
てきた場合は、寿命と判断し、アブソバッテリの交換をお願いします。交換
の目安としては、使用条件にもよりますがコントローラ接続後、電源を
投入しないで置いた時間の累計がおよそ1年と考えてください。

RCX320
RCX340

TS-SH

● COMコネクタ用ダストカバー 型式 KR7-M5395-10 RCX320
RCX340

● LANコネクタ用ダストカバー 型式 KCX-M658K-10 RCX320
RCX340

● USBコネクタ用ダストカバー 型式 KCX-M658K-00 RCX320
RCX340

1軸ごとに1個必要です。
● 1個…データ保持時間約半年（無通電状態）　
※ インクリまたはセミアブソの場合は、アブソバッテリは不要です。

アブソバッテリ
取付条件重要

RCX320

付属品及びオプションパーツ
RCX320
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■ オプション品

● プログラミングボックス　  P.653  
 PBX/PBX-E

ロボットの手動操作、プログラムの入力や編集、
ティーチング、パラメータ設定などすべての操作
をこの装置で行うことができます。 

種類 言語 ケーブル長 型式

PBX

日本語
5m KCX-M5110-1J

12m KCX-M5110-3J

英語
5m KCX-M5110-1E

12m KCX-M5110-3E

中国語
5m KCX-M5110-1C

12m KCX-M5110-3C

PBX-E
（イネーブル
スイッチ付）

日本語
5m KCX-M5110-0J

12m KCX-M5110-2J

英語
5m KCX-M5110-0E

12m KCX-M5110-2E

中国語
5m KCX-M5110-0C

12m KCX-M5110-2C
型式

PBX用表示言語切り替えUSB KCX-M6498-00
USBケーブル KCX-M657E-00

RCX320
RCX340

● パソコン用サポートソフト　  P.648   
 RCX-Studio 2020

RCX320 / RCX340 コントローラの操作支援ソフトウェアです。 
RCX-Studio 2020 には、ロボットの誤操作を防止するための
USB キーが付属しています。

RCX-Studio 2020

USBキー
型式

RCX-Studio 2020
Basic 〔USBキー 青〕 KCX-M4990-40
RCX-Studio 2020
Pro 〔USBキー 紫〕 KCX-M4990-50

USBキーが無くても機能制限版として使用可能です。
機能制限版および、Basic版とPro版の機能詳細については
P.648をご参照ください。

RCX320
RCX340

● 基本仕様
対応言語 日本語、英語、中国語

OS ※1 Microsoft Windows 7 SP1(32/64bit)、8.1(32/64bit)、10(32/64bit)、 
11（対応バージョンV3.2.5～）

実行環境 .NET Framework 4.5 以上

CPU 推奨：Intel Core i5 2GHz以上、最小：Intel Celeron 2GHz以上、
3Dシミュレータ無効時：Intel Core2 Duo 2GHz以上

メモリ 推奨：8GB以上、最小：4GB以上、3Dシミュレータ無効時：1GB以上

ハードディスク容量 RCX–Studio 2020のインストール先に1G以上の空き容量

通信ポート 通信ケーブル：シリアル通信ポート、イーサネット、またはUSB ポート

その他
専用通信ケーブル（D–Sub用、またはUSB用）
イーサネットケーブル（カテゴリ5以上）
USBポート：1ポート（USBキー用）

使用可能コントローラ RCX340/RCX320
使用可能ロボット RCX340/RCX320に接続可能なヤマハロボット
※1. Windows 7、Windows 8.1、およびWindows 10 は、米国Microsoft Corporation の米国、およびその他の国における登録商標、または商標です。 

その他、記載されている会社名、製品名は各社の登録商標、または商標です。

● 通信ケーブル
RCX-Studio 2020 用通信ケーブル。
USB接続用、D-Sub接続用からお選びください。

USB D-Sub

型式

USBタイプ（5m） KBG-M538F-00
D-Subタイプ
9Pin-9Pin（5m） KAS-M538F-10

※ USBケーブルはWindows 2000/XP以上の対応となります。
※ POPCOM+、VIP+、RCX-Studio Proの通信ケーブルは共通です。
※ 通信ケーブル用USBドライバは、ウェブサイトからもダウンロードでき

ます。

LCC140
ERCD
SR1-X
SR1-P

RCX320
RCX340

● YC-Link/E マスターボード 型式 KCX-M4400-M0 RCX320
RCX340

● YC-Link/E スレーブボード 型式 KCX-M4400-S0 RCX320
RCX340

● YC-Link/E ケーブル（1m） 型式 KCX-M6479-10 RCX320
RCX340

RCX320

PBX

イーサネットケーブルにも対応
（カテゴリ5以上）

取扱説明書は弊社WEBサイトよりダウンロードできます。詳細をご確認いただく場合は、こちらをご利用ください。
https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/
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 ● 高機能ロボットコントローラ  

従来のコントローラの機能をさらに向上させるため、 

全ての機能を見直した次世代コントローラ。

ハイレベルな設備構築が実現できる高度な機能性が 

特長です。

RCX340
ロボットコントローラ 1〜4軸用 RCX3シリーズ

プログラミングボックス

▶ PBX/PBX-E

  P.653   

パソコン用サポートソフト

▶ RCX-Studio 2020
  P.648   

RCX340

■ 基本仕様
項目 RCX340

基
本
仕
様

適用ロボット 単軸ロボット、リニア単軸ロボット、直交型ロボット、スカラ型ロボット（YK120X、YK150X を除く）、 
ピック& プレイスロボット

接続モータ容量 4 軸合計 1600W 以下
電源容量 2500VA
外形寸法 W355 × H195 × D130mm（本体のみ）
重量 6.2kg（本体のみ）

入力電源 制御電源 単相AC200V～230V±10%以内　50/60Hz
主電源 単相AC200V～230V±10%以内　50/60Hz

軸
制
御

制御軸数 最大4 軸（同時制御：6 軸）
コントローラリンクにより最大16 軸（4 ロボット）まで拡張可能

駆動方式 AC フルデジタルサーボ
位置検出方式 レゾルバ、磁気式リニアスケール
制御方式 PTP 動作（Point to Point）、アーチモーション、直線補間、円弧補間
座標系 関節座標、直交座標
位置表示単位 パルス、ミリメートル（1/1000 単位）、度（1/1000 単位）
速度設定 0.01 ～ 100%（1% 未満は、プログラムでの変更可能）

加減速度設定

ロボット型式および先端質量パラメータによる最適化
加速度および減速率パラメータによる設定（1% 単位設定）
※プログラムでの変更可能
ゾーン制御　（スカラ型ロボットのみ、アーム姿勢に応じた最適化）

プ
ロ
グ
ラ
ミ
ン
グ

プログラム言語 ヤマハ BASIC Ⅱ（JIS B8439（SLIM 言語）準拠）
マルチタスク 最大16 タスク
シーケンスプログラム 1 プログラム

メモリ容量 2.1MB（プログラムとポイントの合計容量）
（最大ポイント数使用時のプログラム使用可能容量は、300KB）

プログラム 100 プログラム（最大プログラム数）
9999 行（1 プログラム最大行数）

ポイント 30000 ポイント（最大ポイント数）

ポイント教示方式 MDI（座標値入力）、ダイレクトティーチ、ティーチングプレーバック、
オフラインティーチ（外部からのデータ入力）

システムバックアップ
（内部メモリバックアップ） リチウム電池（0 ～ 40℃で約4 年間有効）

内部フラッシュメモリ 512KB

外
部
入
出
力

SAFETY

入力 非常停止入力2 系統
自動モード入力2 系統（CE 仕様のみ有効）

出力
非常停止接点出力2 系統
イネーブル接点出力2 系統（PBX-E 使用時のみ有効）
モータパワーレディ出力2 系統

ブレーキ出力 トランジスタ出力(PNP オープンコレクタ)
原点センサ入力 DC24V　B 接点センサ接続

外部通信

RS-232C ： 1CH（D-SUB 9 ピン（メス））
Ethernet ： 1CH（IEEE802.3u/IEEE802.3 準拠）
 100Mbps/10Mbps（100BASE-TX/10BASE-T）
 Auto Negotiation 対応
RS-422 ： 1CH（PBX 専用）

RCX-Studio ProRCX-Studio 2020

RCX340
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■ 基本仕様

RCX340

対応ロボット XY-X    P.373  YK-X    P.67   FLIP-X    P.285   PHASER    P.263  YP-X    P.501  
CEマーキング対応 ◯ フィールドネットワーク対応       Ethernet   

■ 注文型式

RCX340ー ー ー ー ー ー ー ー

適用コントローラ ー 制御軸数 ー 安全規格 ー コントローラオプションA
（OP.A)

ー コントローラオプションB
(OP.B)

ー コントローラオプションC
(OP.C)

ー コントローラオプションD
(OP.D)

ー コントローラオプションE
(OP.E)

ー アブソ
バッテリ※84 : 4軸 N : ノーマル

3 : 3軸 E : CE 無記入 : 選択なし 無記入 : 選択なし 無記入 : 選択なし 無記入 : 選択なし 無記入 : 選択なし 4 : 4個
2 : 2軸 K : KCs NS : STD.DIO(NPN) ※1 ※4 --- ※3 --- ※3 --- ※3 WY : RCXiVY2+付き 3 : 3個

NE : EXP.DIO(NPN) ※2 ※4 NE : EXP.DIO(NPN) ※2 ※4 NE : EXP.DIO(NPN) ※2 ※4 NE : EXP.DIO(NPN) ※2 ※4  照明制御機能なし 2 : 2個
PS : STD.DIO(PNP) ※1 ※4 --- ※3 --- ※3 --- ※3 WL : RCXiVY2+付き 1 : 1個
PE : EXP.DIO(PNP) ※2 ※4 PE : EXP.DIO(PNP) ※2 ※4 PE : EXP.DIO(PNP) ※2 ※4 PE : EXP.DIO(PNP) ※2 ※4   照明制御機能あり 0 : 0個
GR : グリッパ GR : グリッパ GR : グリッパ GR : グリッパ 
TR : トラッキング ※5 TR : トラッキング ※5 TR : トラッキング ※5 TR : トラッキング ※5 

YM1 : YC-Link/Eマスタ ※6 YM1 : YC-Link/Eマスタ ※6 YM1 : YC-Link/Eマスタ ※6 YM1 : YC-Link/Eマスタ ※6 

YS2~4 : 
YC-Link/Eスレーブ ※6

YS2~4 : 
YC-Link/Eスレーブ ※6 

YS2~4 : 
YC-Link/Eスレーブ ※6 

YS2~4 : 
YC-Link/Eスレーブ ※6

EP : Ethernet/IPTM ※7 EP : Ethernet/IPTM ※7 EP : Ethernet/IPTM ※7 EP : Ethernet/IPTM ※7

PB : PROFIBUS ※7 PB : PROFIBUS ※7 PB : PROFIBUS ※7 PB : PROFIBUS ※7

CC : CC-Link ※7 CC : CC-Link ※7 CC : CC-Link ※7 CC : CC-Link ※7

DN : DeviceNetTM ※7 DN : DeviceNetTM ※7 DN : DeviceNetTM ※7 DN : DeviceNetTM ※7

PT : PROFINET ※7 PT : PROFINET ※7 PT : PROFINET ※7 PT : PROFINET ※7

ES : EtherCAT ※7 ES : EtherCAT ※7 ES : EtherCAT ※7 ES : EtherCAT ※7

コントローラオプションAから順番に選択項目の上段にある項目から選択してください。

※1. パラレルI/Oボード標準仕様 
(OP.B)~(OP.D)でフィールドバス(CC/DN/PB/EP/PT/ES)を選択し、
フィールドバスオプションを有効にした場合、パラレルI/Oボードからの
専用入力はSTOP信号以外無効となります。

※2. パラレルI/Oボード拡張仕様
※3. パラレルI/Oボード標準仕様はオプションボードに1枚のみ選択可能な

ため、(OP.B)～ (OP.D)では選択できません。
※4. パラレルI/OボードはNPNとPNPが混在しないようにご注意ください。
※5. トラッキングボードは(OP.A)～ (OP.D)の中で、一枚のみ選択可能です。

※6. YC-Link/Eを使用する場合、マスタ(YM1)またはスレーブ(YS2/YS3/YS4)
の4種類のオプションボードのうち、一枚のみ選択ください。 
また、どのロボットを何台目のコントローラに接続するかご指定ください。 
詳細は下記「RCX340 YC-Link/E注文型式説明」をご覧ください。

※7. フィールドバス(CC/DN/PB/EP/PT/ES)は混在させないでください。
※8. インクリ仕様でお使いになる場合、アブソバッテリは不要になります。 

セミアブソ仕様のリニアモータをお使いになる場合、セミアブソ仕様はイン
クリ扱いとなるため、アブソバッテリは不要になります。 
アブソ仕様でお使いの場合、軸数分アブソバッテリの指示が必要になります。

●コントローラオプション

OP.AOP.AOP.A

OP.COP.COP.C

OP.BOP.BOP.B

OP.DOP.DOP.D

マスタユニット スレーブユニット スレーブユニット

1台目コントローラ
マスタ
YM1

2台目コントローラ
スレーブ
YS2

3台目コントローラ
スレーブ
YS3

スレーブユニット

4台目コントローラ
スレーブ
YS4

■ RCX340 YC-Link/E 注文型式説明

項目 RCX340

一
般
仕
様

使用温度 0℃～ 40℃
保存温度 － 10℃～ 65℃
使用湿度 35% ～ 85%RH　（結露なきこと）
ノイズ耐量 IEC61000-4-4　レベル3
保護構造 IP20
保護クラス クラスⅠ

オ
プ
シ
ョ
ン

※

オ
プ
シ
ョ
ン
ボ
ー
ド

パラレル
I/Oボード

標準仕様
専用入力8点　 専用出力9点
汎用入力16点　汎用出力8点

（最大1 ボード、NPN/PNP 仕様選択）

拡張仕様 汎用入力24点　汎用出力16点
（最大4 ボード、NPN/PNP 仕様選択）

CC-Link ボード Ver1.1/2.0
リモートI/O 専用入出力：各16 点
 汎用入出力：各96 点

リモートレジスタ 入出力：各16 ワード

DeviceNetTM ボード
EtherNet/IPTM ボード
PROFIBUS ボード
PROFINET ボード
EtherCATボード

YC-Link/E ボード（マスタ/ スレーブ）
通信周期:1ms、制御周期: 最小1ms / 最大8ms、最大ロボット台数:4 台
最大制御軸数：全16 軸（マスタコントローラ4 軸を含む）スレーブのみで最大12 軸

YRG（グリッパ）ボード
位置検出方式：光学式ロータリエンコーダ、最小設定距離：0.01mm
速度設定：パラメータ最高速度に対し20 ～ 100% にて設定、グリッパ接続台数：最大4 台
駆動電源：DC 24V ± 10％　1.0A Max

トラッキングボード エンコーダ接続台数：最大2 台、対象エンコーダ：26LS31/26C31 相当ラインドライバ(RS422 準拠)
エンコーダ電源：DC5V(2 カウンタ(ch) 合計500mA 未満)( コントローラより供給)

RCXiVY2+ ユニット カメラ画素数：最大500 万画素、品種設定数：254 品種、カメラ接続台数：最大2 台
電源：DC24V ± 10% 1.5A Max

プログラミングボックス PBX、PBX-E
アブソバッテリ 3.6V　2700mAH / 軸　バックアップ保持期間：約1 年
パソコン用ソフト RCX-Studio 2020

※ オプションボードの取付可能スロット数は4スロットです。

※韓国に輸出されるお客様は、YC-Link/Eを用いてRCX340にRCX340あるいはRCX320を接続すると、KCs制度に対応できない場合があります。
 ご検討の際は弊社までご相談ください。

取扱説明書は弊社WEBサイトよりダウンロードできます。詳細をご確認いただく場合は、こちらをご利用ください。
https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/



リニアコンベアモジュール

LC
M

R
200

単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

G
X

リニアコンベアモジュール

LC
M

100
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

R
obonity

リ
ニ
ア
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

PH
A

SER
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

FLIP-X
小
型
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

TRANSERVO
直
交
ロ
ボ
ッ
ト

X
Y-X

ピ
ッ
ク
＆
プ
レ
イ
ス

Y
P-X

ク
リ
ー
ン

C
LEA

N
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ

CONTROLLER
各
種
情
報

INFORMATION
ス
カ
ラ
ロ
ボ
ッ
ト

Y
K

-X

634

ロ
ボ
ッ
ト

ポ
ジ
シ
ョ
ナ

パ
ル
ス
列

ド
ラ
イ
バ

ロ
ボ
ッ
ト

コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
RC
XiV
Y2+

電
動
グ
リ
ッ
パ

オ
プ
シ
ョ
ン

■ 外観図

RCX340

130

3-φ5.535510.5

21
3

22
5

19
5

22.5 155 155
5.5

必要な電源容量と発熱量は、ロボット機種及び軸数によって異なります。 
以下の表を目安として電源のご準備及び制御盤の大きさ、コントローラの配置、冷却の方法をご検討ください。
① スカラ型ロボット接続時

ロボット機種
電源容量
（VA）

発熱量
（W）標準タイプ クリーンタイプ 防塵・防滴タイプ 天吊り 壁取付け・

インバースタイプ

YK120XG, YK150XG – – – – 300 58

YK180XG, YK180X
YK220X YK180XC, YK220XC – – – 500 63

YK250XG, YK350XG
YK400XG, YK500XGL
YK600XGL, YK400XE-4

YK250XCH, YK350XCH
YK400XCH, YK250XGC
YK350XGC, YK400XGC
YK500XGLC, YK600XGLC

YK250XGP, YK350XGP
YK400XGP, YK500XGLP
YK600XGLP

– YK300XGS, YK400XGS 1000 75

– YK500XC, YK600XC – – – 1500 88

YK510XE-10, YK500XG 
YK610XE-10, YK600XG 
YK710XE-10, YK700XGL

– YK500XGP, YK600XGP YK500XGS, YK600XGS 1700 93

– YK700XC, YK800XC
YK1000XC – – – 2000 100

YK600XGH, YK700XG
YK800XG, YK900XG
YK1000XG, YK1200X

–
YK600XGHP, YK700XGP
YK800XGP, YK900XGP
YK1000XGP

YK350TW
YK500TW

YK700XGS, YK800XGS
YK900XGS, YK1000XGS 2500 113

■ 電源容量と発熱量

② 直交型およびマルチ型で2軸接続時
軸電流センサ値※

電源容量（VA） 発熱量（W）
X軸 Y軸
05 05  600 65
10 05  800 70
20 05  1100 78
10 10  1000 75
20 10  1300 83
20 20  1700 93

④ 直交型およびマルチ型で4軸接続時
軸電流センサ値※

電源容量（VA） 発熱量（W）
X軸 Y軸 Z軸 R軸
05 05 05 05  800  70
10 05 05 05  1000  75
20 05 05 05  1200  80
10 10 05 05  1100  78
20 10 05 05  1400  85
20 20 05 05  1600  90
10 10 10 05  1300  83
20 10 10 05  1500  88
20 20 10 05  1800  95
20 20 20 05  2100  103
10 10 10 10  1400  85
20 10 10 10  1700  93
20 20 10 10  2000  100
20 20 20 10  2200  105
20 20 20 20  2500  113

※ 各軸の軸電流センサ値は、入れ替わっていても問題ありません。

③ 直交型およびマルチ型で3軸接続時
軸電流センサ値※

電源容量（VA） 発熱量（W）
X軸 Y軸 Z軸
05 05 05  700 68
10 05 05   900 73
20 05 05  1200 80
10 10 05  1000 75
20 10 05  1300 83
20 20 05  1600 90
10 10 10  1200 80
20 10 10  1500 88
20 20 10  1800 95
20 20 20 2000 100



リニアコンベアモジュール

LC
M

R
200

単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

G
X

リニアコンベアモジュール

LC
M

100
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

R
obonity

リ
ニ
ア
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

PH
A

SER
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

FLIP-X
小
型
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

TRANSERVO
直
交
ロ
ボ
ッ
ト

X
Y-X

ピ
ッ
ク
＆
プ
レ
イ
ス

Y
P-X

ク
リ
ー
ン

C
LEA

N
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ

CONTROLLER
各
種
情
報

INFORMATION
ス
カ
ラ
ロ
ボ
ッ
ト

Y
K

-X

635

ロ
ボ
ッ
ト

ポ
ジ
シ
ョ
ナ

パ
ル
ス
列

ド
ラ
イ
バ

ロ
ボ
ッ
ト

コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
RC
XiV
Y2+

電
動
グ
リ
ッ
パ

オ
プ
シ
ョ
ン

RCX340

■ 設置条件
・ 制御盤内の取付け板に、水平な状態でねじ止めしてください。また、取付け板は金属製のものを使用してください。

・ 周囲に十分空間を取り、通風の良いところに設置してください。 
（右図参照）

・ 周囲温度：0 ～ 40℃

・ 周囲湿度：35 ～ 85%RH（結露なきこと）

■ 標準仕様入出力コネクタ信号表 ■ 拡張仕様入出力コネクタ信号表

※ ID はパラメータにより設定されます。

PIN I/O No. 名称 備考
1 DI 01 専用入力　サーボオン入力
2 DI 10 専用入力　シーケンスコントロール
3 DI 03 予備 使用禁止
4 CHK 1 確認信号1 CHK2 と短絡すること
5 DI 05 予備 使用禁止
6 DI 06 専用入力　ストップ
7 DI 07 予備 使用禁止
8 DI 20 汎用入力20
9 DI 21 汎用入力21
10 DI 22 汎用入力22
11 DI 23 汎用入力23
12 DI 24 汎用入力24
13 DI 25 汎用入力25
14 DI 26 汎用入力26
15 DI 27 汎用入力27
16 DO 00 予備 使用禁止
17 DO 01 専用出力　CPU OK
18 DO 10 専用出力　自動モード出力
19 DO 11 専用出力　原点復帰完了
20 DO 12 専用出力　シーケンスプログラム実行中
21 DO 13 専用出力　ロボットプログラム運転中
22 DO 14 専用出力　プログラムリセット状態出力
23 DO 15 専用出力　ワーニング出力
24 DO 16 予備 使用禁止
25 DO 17 予備 使用禁止
26 DI 12 専用入力　自動運転スタート
27 DI 13 予備 使用禁止
28 DI 14 専用入力　原点復帰(INC 軸用)
29 DI 15 専用入力　プログラムリセット入力
30 DI 16 専用入力　アラームリセット入力
31 DI 17 専用入力　原点復帰(ABS 軸用)
32 DI 30 汎用入力30
33 DI 31 汎用入力31
34 DI 32 汎用入力32
35 DI 33 汎用入力33
36 DI 34 汎用入力34
37 DI 35 汎用入力35
38 DI 36 汎用入力36
39 DI 37 汎用入力37
40 CHK 2 確認信号2 CHK1 と短絡すること
41 DO 02 専用出力　サーボオン出力
42 DO 03 専用出力　アラーム出力
43 DO 20 汎用出力 20
44 DO 21 汎用出力 21
45 DO 22 汎用出力 22
46 DO 23 汎用出力 23
47 DO 24 汎用出力 24
48 DO 25 汎用出力 25
49 DO 26 汎用出力 26
50 DO 27 汎用出力 27

PIN I/O No. 
(ID=1)

I/O No. 
(ID=2)

I/O No. 
(ID=3)

I/O No. 
(ID=4) 名称

1 ー ー ー ー 予約
2 DI 10 DI 40 DI 70 DI 120 汎用入力 10,40,70,120
3 ー ー ー ー 予約
4 DI 11 DI 41 DI 71 DI 121 汎用入力 11,41,71,121
5 ー ー ー ー 予約
6 ー ー ー ー 予約
7 ー ー ー ー 予約
8 DI 20 DI 50 DI 100 DI 130 汎用入力 20,50,100,130
9 DI 21 DI 51 DI 101 DI 131 汎用入力 21,51,101,131
10 DI 22 DI 52 DI 102 DI 132 汎用入力 22,52,102,132
11 DI 23 DI 53 DI 103 DI 133 汎用入力 23,53,103,133
12 DI 24 DI 54 DI 104 DI 134 汎用入力 24,54,104,134
13 DI 25 DI 55 DI 105 DI 135 汎用入力 25,55,105,135
14 DI 26 DI 56 DI 106 DI 136 汎用入力 26,56,106,136
15 DI 27 DI 57 DI 107 DI 137 汎用入力 27,57,107,137
16 ー ー ー ー 予約
17 ー ー ー ー 予約
18 DO 10 DO 30 DO 50 DO 70 汎用出力 10,30,50,70
19 DO 11 DO 31 DO 51 DO 71 汎用出力 11,31,51,71
20 DO 12 DO 32 DO 52 DO 72 汎用出力 12,32,52,72
21 DO 13 DO 33 DO 53 DO 73 汎用出力 13,33,53,73
22 DO 14 DO 34 DO 54 DO 74 汎用出力 14,34,54,74
23 DO 15 DO 35 DO 55 DO 75 汎用出力 15,35,55,75
24 DO 16 DO 36 DO 56 DO 76 汎用出力 16,36,56,76
25 DO 17 DO 37 DO 57 DO 77 汎用出力 17,37,57,77
26 DI 12 DI 42 DI 72 DI 122 汎用入力 12,42,72,122
27 DI 13 DI 43 DI 73 DI 123 汎用入力 13,43,73,123
28 DI 14 DI 44 DI 74 DI 124 汎用入力 14,44,74,124
29 DI 15 DI 45 DI 75 DI 125 汎用入力 15,45,75,125
30 DI 16 DI 46 DI 76 DI 126 汎用入力 16,46,76,126
31 DI 17 DI 47 DI 77 DI 127 汎用入力 17,47,77,127
32 DI 30 DI 60 DI 110 DI 140 汎用入力 30,60,110,140
33 DI 31 DI 61 DI 111 DI 141 汎用入力 31,61,111,141
34 DI 32 DI 62 DI 112 DI 142 汎用入力 32,62,112,142
35 DI 33 DI 63 DI 113 DI 143 汎用入力 33,63,113,143
36 DI 34 DI 64 DI 114 DI 144 汎用入力 34,64,114,144
37 DI 35 DI 65 DI 115 DI 145 汎用入力 35,65,115,145
38 DI 36 DI 66 DI 116 DI 146 汎用入力 36,66,116,146
39 DI 37 DI 67 DI 117 DI 147 汎用入力 37,67,117,147
40 ー ー ー ー 予約
41 ー ー ー ー 予約
42 ー ー ー ー 予約
43 DO 20 DO 40 DO 60 DO 100 汎用出力 20,40,60,100
44 DO 21 DO 41 DO 61 DO 101 汎用出力 21,41,61,101
45 DO 22 DO 42 DO 62 DO 102 汎用出力 22,42,62,102
46 DO 23 DO 43 DO 63 DO 103 汎用出力 23,43,63,103
47 DO 24 DO 44 DO 64 DO 104 汎用出力 24,44,64,104
48 DO 25 DO 45 DO 65 DO 105 汎用出力 25,45,65,105
49 DO 26 DO 46 DO 66 DO 106 汎用出力 26,46,66,106
50 DO 27 DO 47 DO 67 DO 107 汎用出力 27,47,67,107

50mm
以上

50mm以上

50mm
以上

50mm以上（100mm以上を推奨します）

100mm以上
パラレルDIOケーブル

ロボットケーブル

前面前面

側面側面

取扱説明書は弊社WEBサイトよりダウンロードできます。詳細をご確認いただく場合は、こちらをご利用ください。
https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/
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■ 標準仕様入出力コネクタピン配列表
Pin I/O No. 名称
1 DI01 サーボオン
2 DI10 SEQ許可
3 DI03 （予備）
4 CHK1 確認入力1
5 DI05 （予備）
6 DI06 STOP
7 DI07 （予備）
8 DI20 汎用入力
9 DI21 汎用入力
10 DI22 汎用入力
11 DI23 汎用入力
12 DI24 汎用入力
13 DI25 汎用入力
14 DI26 汎用入力
15 DI27 汎用入力
16 DO00 （予備）
17 DO01 CPUOK
18 DO10 AUTO
19 DO11 ORGOK
20 DO12 SEQRUN
21 DO13 RUN
22 DO14 RESET
23 DO15 WARNING
24 DO16 （予備）
25 DO17 （予備）
26 DI12 RUN
27 DI13 （予備）
28 DI14 ORIGIN(INC 軸用)
29 DI15 RESET
30 DI16 ALMRST
31 DI17 ORIGIN(ABS 軸用)
32 DI30 汎用入力
33 DI31 汎用入力
34 DI32 汎用入力
35 DI33 汎用入力
36 DI34 汎用入力
37 DI35 汎用入力
38 DI36 汎用入力
39 DI37 汎用入力
40 CHK2 確認入力2
41 DO02 SERVO
42 DO03 ALARM
43 DO20 汎用出力
44 DO21 汎用出力
45 DO22 汎用出力
46 DO23 汎用出力
47 DO24 汎用出力
48 DO25 汎用出力
49 DO26 汎用出力
50 DO27 汎用出力

■ 入力信号接続例

DC24V
外部電源

DC24V

DI

DI

DI

CHK1
CHK2

GND

4.7kΩ

ロジック
回路

内部
回路

内部
回路

ロジック
回路

外部電源
DC24V

DC24V

DI

DI

DI

GND

CHK1
CHK2

3.6kΩ

750Ω

●NPN仕様

●PNP仕様

■ 出力信号接続例

●NPN仕様

●PNP仕様

内部
回路

ロジック
回路

負荷

負荷

負荷

DC24V

GND

DO

DO

DO

外部電源
DC24V

外部電源
DC24V

ロジック
回路

内部
回路 負荷

負荷

負荷

DC24V

GND

DO

DO

DO

■ コントローラ基本機能
機能 説明

動作モード 自動モード（主な処理：プログラム作成，プログラム実行，ステップ実行，etc）
手動モード（主な処理：ジョグ移動，ポイントティーチング，パラメータ編集、etc） 

命令

配列宣言命令（DIM文）
代入命令（数値代入文、文字列代入文、ポイント定義文、etc）
移動関連命令（MOVE 文、DRIVE 文、PMOVE 文、etc）
条件分岐命令（IF 文、FOR 文、WHILE 文 etc）

外部出力命令（DO 文、MO 文、LO 文、TO 文、SO 文）
パラメータ命令（ACCEL 文、OUTPOS 文、TOLE 文 etc）
条件待ち命令（WAIT 文）
タスク関連命令（START 文、SUSPEND 文、CUT 文 etc） 等

関数 算術関数（SIN 関数、COS 関数、TAN 関数、etc）
文字列関数（STR$ 関数、LEFT$ 関数、MID$ 関数、RIGHT$ 関数 etc）

ポイント関数（WHERE 関数、JTOXY 関数、XYTOJ 関数、etc）
パラメータ関数（ACCEL 文、OUTPOS 文、TOLE 文、etc） 等

変数
単純変数（整数型変数、実数型変数、文字列型変数）
配列変数（整数型変数、実数型変数、文字列型変数）
ポイント変数

シフト変数
入出力変数 等 

演算 算術演算子（＋、－、＊、／、MOD）
論理演算子（AND、OR、XOR）

比較演算子（=、<、>、<>、<=、>=）  

モニタ 入出力信号等の監視（200ms インターバル）

オンライン命令 プログラム操作命令（RUN、STOP、RESET、STEP etc）
ユーティリティ命令（COPY、ERA、INIT etc）

データハンドリング命令（READ、WRITE etc）
ロボット言語命令（単独実行可能な命令）   

データファイル プログラム，ポイント、パラメータ、シフト、ハンド、オール、
アラーム履歴　　　等  

内部タイマ タイマカウント変数（TCOUNTER），1ms インターバル
プログラム ブレークポイント 最大32点
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●ノーマル仕様コントローラとPBXの接続例

17

19
18

ENABLE11
ENABLE12
ENABLE21

PBX

非常停止

13
14
15
16

PB
E-STOP11 13

14
15
16

E-STOP12
E-STOP21
E-STOP22

E-STOP11

17

19
18ENABLE1-

20 ENABLE22 20

ENABLE1+

ENABLE2+
ENABLE2-

E-STOP1+
E-STOP2+

E-STOP21

内部電源+24V

E-STOP2-
E-STOP1-

E-STOP12

E-STOP22
E-STOP RDY1 

E-STOP RDY2 

N
L

MP RDY2- 

MP RDY2+ 
MP RDY1- 

MP RDY1+ 

E-STOP COM1 

E-STOP  COM2 

手動固定

AUTO1+

AUTO COM1
AUTO2+

AUTO COM2

22
21

23
22
23

21

A1

A2

B2

A7

B1

B7

B10

B9
A10

A9

A8

B8

B5

B6
A6

A5

A3

B3
A4

B4

A11

B11
A12

B12

内部電源GND

内部電源GND

内部電源+24V

コントローラ
主電源回路へ

主電源投入制御

非常停止
状態検知

手動固定
スイッチ
状態検知自動モード

切替検知

外部機器へ
接続

未使用

ACIN

SAFETY

OFF ONEXTERNAL
E-STOP

モータパワーレディ出力

 

●CE仕様コントローラとPBX-Eの接続例

17

19
18

ENABLE11
ENABLE12
ENABLE21

PBX-E

非常停止 イネーブル

13
14
15
16

E-STOP11 13
14
15
16

E-STOP12
E-STOP21
E-STOP22

E-STOP11

17

19
18ENABLE1-

20 ENABLE22 20

ENABLE1+

ENABLE2+
ENABLE2-

E-STOP1+
E-STOP2+

E-STOP21

内部電源+24V

E-STOP2-
E-STOP1-

E-STOP12

E-STOP22

N
L

手動固定

AUTO1+

AUTO COM1
AUTO2+

AUTO COM2

 
 22

21

23
22
23

21

A1

A2

B2

A7

B1

B7

B10

B9
A10

A9

A8

B8

B5

B6
A6

A5

A3

B3
A4

B4

A11

B11
A12

B12

内部電源GND

コントローラ
CE仕様

主電源回路へ

主電源投入制御

非常停止
状態検知

手動固定
スイッチ
状態検知

自動モード
切替検知

T2

T3
IN4

IN5
O2

O3

IN6

IN7

SAFETY
CONTROLLER

N
L

100mA*2

O1

IN10
T0

O0

IN8

IN9

DOOR

O5

O4
AUTO MODE

SWITCH

ACIN

PB

外部電源+24V

OFF ON

V
G

T2

T3
IN0

IN1

IN2

IN3

EXTERNAL
E-STOP

IN12

IN13

内部電源+24V

モータパワーレディ出力

SAFETY

MP RDY2+

MP RDY2-

内部電源GND

E-STOP RDY1

E-STOP RDY2

E-STOP COM2

E-STOP COM1

■ 非常停止入力信号の接続

取扱説明書は弊社WEBサイトよりダウンロードできます。詳細をご確認いただく場合は、こちらをご利用ください。
https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/
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● 一般命令
言語名 機能
DIM DIM 配列変数の名前と要素数を宣言する
LET LET 指定された代入文を実行する
REM REM コメント文を記述する

● 算術命令
言語名 機能
ABS 指定された値の絶対値を求める
ATN 指定された値の逆正接値を求める

ATN2 指定されたX-Y座標の逆正接値を求める
COS 指定された値の余弦値を求める

DEGRAD 値をラジアンに変換する（↔ RADDEG）
DIST 指定される2点間の距離を求める
INT 値の小数点以下を切り捨てた整数値を得る

LSHIFT 値を指定したビット数だけ左にシフトさせる 
（↔ RSHIFT）

RADDEG 値を度に変換する（↔ DEGRAD）

RSHIFT 値を指定したビット数だけ右にシフトさせる 
（↔ LSHIFT）

SIN 指定された値の正弦値を求める
SQR 指定された値の平方根を求める
TAN 指定された値の正接値を求める

● 日付・時刻
言語名 機能
DATE $ 日付を"yy/mm/dd" の形式の文字列で求める

TCOUNTER TCOUNTER 変数がリセットされた時点から、1ms 
毎にカウントアップされた値を出力する

TIME $ 現在時刻を"hh：mm：ss" の形式の文字列で求める
TIMER 現在時刻を午前0 時からの秒で求める

● 文字列操作
言語名 機能
CHR $ 指定したキャラクタコードを持つ文字を求める

LEFT $ 指定した文字列の左側から指定した桁数の文字列
を抜き出す

LEN 指定した文字列の長さ（バイト数）を得る

MID $ 指定した文字列中から任意の長さの文字列を抜き
出す

ORD 指定した文字列の最初の文字のキャラクタコード
を得る

RIGHT $ 指定した文字列の右側から指定した桁数の文字列
を抜き出す

STR $ 指定した値を文字列に変換する（↔ VAL）

VAL 指定した文字列表記の値を実際の数値に変換する
（↔ STR $）

● ポイント・座標・シフト座標
言語名 機能

CHANGE 指定されたロボットのハンドの切り替えを行う
HAND 指定されたロボットのハンドの定義をする

JTOXY 関節座標データを指定されたロボットの直交座標
データに変換する（↔ XYTOJ）

LEFTY 指定されたロボットの手系を左手系に設定する

LOCx ポイントデータを軸単位またはシフトデータを要
素単位で設定／取得する

Pn プログラムの中でポイントを定義する

PPNT パレット定義番号とパレット位置番号で指定され
るポイントデータを作成する

RIGHTY 指定されたロボットの手系を右手系に設定する
Sn プログラムの中でシフト座標を定義する

SHIFT シフト変数を指定し、そこで指定されるシフトデー
タで指定されたロボットのシフト座標を設定する

XYTOJ ポイント変数の直交座標データを指定されたロボ
ットの関節座標データに変換する（↔ JTOXY）

 

● 分岐命令
言語名 機能

EXIT FOR FOR 文～NEXT 文のループを強制的に終了する

FOR～NEXT 繰り返しを制御する指定値を超えるまで、FOR 文
の次からNEXT 文までを繰り返し実行する

GOSUB～
RETURN

GOSUB 文で指定されるラベルのサブルーチンに
ジャンプし、サブルーチンを実行する

GOTO ラベルで指定される行に無条件ジャンプする
IF 条件によって制御の流れを分岐する

ON～GOSUB 条件によって、GOSUB 文で指定される各ラベルのサ
ブルーチンにジャンプし、サブルーチンを実行する

ON～GOTO 条件によって、ラベルで指定される各行にジャンプ
する

SELECT 
CASE ～END 

SELECT
条件によって制御の流れを分岐する

WHILE～
WEND 繰り返しを制御する

● エラー制御
言語名 機能

ON ERROR 
GOTO

プログラムを停止せずにラベルで示されるエラー
処理ルーチンへジャンプまたは、エラーメッセージ
を表示して、プログラムの実行を停止する

RESUME エラーの回復処理後、プログラムの実行を再開する
ERL エラー発生行番号を与える
ERR エラー発生時のエラーコード番号を与える

● プログラム制御
言語名 機能
CALL サブプロシージャを呼び出す
HALT プログラムを停止し、かつ、リセットする

HALTALL 全てのプログラムを停止し、かつ、タスク1 はリセ
ット、その他のタスクは終了する

HOLD プログラムを一時停止する
HOLDALL 全てのプログラムを一時停止する

SWI 実行プログラムを切り替え、1 行目から実行する

● タスク制御
言語名 機能

CHGPRI 指定されたタスクの優先順位を変更する

CUT 実行中または一時停止中の他のタスクを強制終了
する

EXIT TASK 実行している自分自身のタスクを終了する
RESTART 一時停止中の他のタスクを再起動する

START 指定したタスクのタスク番号および優先順位を設
定し、そのタスクを起動する

SUSPEND 実行中の他のタスクを一時停止する

● ロボット動作
言語名 機能

CHANGE 指定されたロボットのハンドの切り替えを行う
DRIVE 指定されたロボットを軸単位で絶対位置移動する
DRIVEI 指定されたロボットを軸単位で相対位置移動する
HAND 指定されたロボットのハンドの定義をする
LEFTY 指定されたロボットの手系を左手系に設定する

MOTOR モータ電源状態をコントロールする
MOVE 指定されたロボットの全軸を絶対移動する
MOVEI 指定されたロボットの全軸を相対移動する
ORIGIN 原点復帰動作を実行する
PMOVE 指定されたロボットのパレット移動命令を実行する
RIGHTY 指定されたロボットの手系を右手系に設定する

SERVO 指定されたロボットの指定された軸または全軸の
サーボのオン／オフをコントロールする

■ RCX340コマンド一覧表

RCX340
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■ RCX340コマンド一覧表

● 状態取得
言語名 機能

ABSRPOS
指定されたロボットの指定された軸のマシンリフ
ァレンス値を求める（原点復帰方式がマーク方式の
場合のみ有効）

ARMCND 指定されたロボットの現在のアームの状態を取得
する

ARMSEL 指定されたロボットの現在の手系の設定を取得する
ARMTYP 指定されたロボットの手系設定を取得する

CURTQST 指定された軸の定格トルクに対する現在トルクを
取得

MCHREF 指定されたロボット軸の原点復帰動作およびアブ
ソサーチ動作のマシンリファレンスを求める

PSHRSLT PUSH 文終了時の状態を取得する
PSHSPD 押付速度比率パラメータを設定/ 取得する
PSHTIME 押付時間パラメータを設定/ 取得する
WAIT ARM 指定されたロボットの軸動作の完了を待つ

WHERE 指定されたロボットのアームの現在位置を関節座
標（パルス）で読み出す

WHRXY 指定されたロボットのアームの現在位置を直交座
標（mm、度）で読み出す

● 状態変更
言語名 機能

ACCEL 指定されたロボットの加速度係数パラメータを設
定／取得する

ARCHP1 指定されたロボットのアーチ位置1 パラメータを
設定／取得する

ARCHP2 指定されたロボットのアーチ位置2 パラメータを
設定／取得する

ASPEED 指定されたロボットの自動移動速度を設定／取得
する

AXWGHT 指定されたロボットの軸先端質量パラメータを設
定／取得する

DECEL 指定されたロボットの減速比率パラメータを設定／
取得する

ORGORD
指定されたロボットの原点復帰動作およびアブソ
サーチ動作を行う軸順序パラメータを設定／取得
する

OUTPOS 指定されたロボットのアウト有効位置パラメータ
を設定／取得する

PDEF パレット移動命令を実行するためのパレットを定
義する

PSHFRC 押付力パラメータを設定／取得する
PSHJGSP 押付判定速度閾値パラメータを設定/ 取得する
PSHMTD 押付方式パラメータを設定／取得する

SPEED 指定されたロボットのプログラム移動速度を変更
する

TOLE 指定されたロボットの公差パラメータを設定／取
得する

WEIGHT 指定されたロボットの先端質量パラメータを設定／
取得する

● PATH 制御
言語名 機能
PATH PATH 移動経路を設定する

PATH END PATH 移動の経路設定を終了する
PATH SET PATH 移動の経路設定を開始する

PATH START PATH 移動を開始する

● トルク制御
言語名 機能

CURTQST 指定された軸の定格トルクに対する現在トルクを
取得

CURTRQ 指定されたロボットの指定された軸の現在トルク
値を取得する

PUSH 軸単位で押付動作する

TORQUE 指定されたロボットの指定された軸の最大トルク
指令値を設定／取得する

● 入出力制御
言語名 機能
DELAY 指定された時間（単位ms）だけ待つ

DO 指定された値をDO ポートに出力する

LO 指定された値をLO ポートに出力し、軸移動の禁止
や解除を行う

MO 指定された値をMO ポートに出力する

OUT 指定された出力ポートのビットをオンして命令文
を終了する

RESET 指定された出力ポートのビットをオフする
SET 指定された出力ポートのビットをオンする
SO 指定された値をSO ポートに出力する
TO 指定された値をTO ポートに出力する

WAIT DI/DO 条件式が成立するまで待つ（タイムアウト付） 

● 通信制御
言語名 機能

ONLINE 指定した通信ポートをオンラインモードに設定する
OFFLINE 指定した通信ポートをオフラインモードに設定する

SEND ファイルを転送する

RCX340取扱説明書は弊社WEBサイトよりダウンロードできます。詳細をご確認いただく場合は、こちらをご利用ください。
https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/
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■ 標準付属品

● 電源コネクタ＋結線レバー 型式 KAS-M5382-00

LCC140
TS-X
TS-P

SR1-X
SR1-P

RCX320
RCX340

● SAFETYコネクタ 型式 KCX-M5370-00 RCX320
RCX340

● PBXターミネータ（ダミーコネクタ）
プログラミングボックスPBXを取り外した状態
で運転する場合、PBXコネクタに接続します。

型式 KFR-M5163-00 RCX320
RCX340

● NPN/PNPコネクタ コネクタプラグ型式 KBH-M4424-00
コネクタシェル型式 KBH-M4425-00

SR1-X
SR1-P

RCX320
RCX340

● アブソバッテリ
アブソデータバックアップ用バッテリです。

● 基本仕様
仕様項目 アブソバッテリ

電池の種類 リチウム金属電池
電池容量 3.6V/2,700mAh
データ保持時間 約1年（無通電状態）
外形寸法 φ17×L53mm
本体質量※1 21g

型式 KCA-M53G0-02
※1. 電池単体の質量です。

※ アブソバッテリは消耗品です。バックアップデータの保持に支障が
発生してきた場合は、寿命と判断し、アブソバッテリの交換をお願い
します。交換の目安としては、使用条件にもよりますがコントロー
ラ接続後、電源を投入しないで置いた時間の累計がおよそ1年と考
えてください。

RCX320
RCX340

TS-SH

● COMコネクタ用ダストカバー 型式 KR7-M5395-10 RCX320
RCX340

● LANコネクタ用ダストカバー 型式 KCX-M658K-10 RCX320
RCX340

● USBコネクタ用ダストカバー 型式 KCX-M658K-00 RCX320
RCX340

1軸ごとに1個必要です。
● 1個…データ保持時間約１年（無通電状態）
※ インクリまたはセミアブソの場合は、アブソバッテリは不要です。

アブソバッテリ
取付条件重要

RCX340

付属品及びオプションパーツ
RCX340
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■ オプション品

● ブレーキ用外部24V電源コネクタ
 ＋結線レバー

１台のコントローラに対し、ブレーキ軸が２軸以
上ある場合に使用

（詳細はRCX3 [ユーザーズマニュアル] 第３章９節「ブレー
キ電源の接続」を参照ください）

型式 KCX-M6500-10 RCX340

● プログラミングボックス　  P.653  
 PBX/PBX-E

ロボットの手動操作、プログラムの入力や編集、
ティーチング、パラメータ設定などすべての操作
をこの装置で行うことができます。 

種類 言語 ケーブル長 型式

PBX

日本語
5m KCX-M5110-1J

12m KCX-M5110-3J

英語
5m KCX-M5110-1E

12m KCX-M5110-3E

中国語
5m KCX-M5110-1C

12m KCX-M5110-3C

PBX-E
（イネーブル
スイッチ付）

日本語
5m KCX-M5110-0J

12m KCX-M5110-2J

英語
5m KCX-M5110-0E

12m KCX-M5110-2E

中国語
5m KCX-M5110-0C

12m KCX-M5110-2C
付属品 型式

PBX用表示言語切り替えUSB KCX-M6498-00
USBケーブル KCX-M657E-00

RCX320
RCX340

● パソコン用サポートソフト　  P.648   
 RCX-Studio 2020

RCX320 / RCX340 コントローラの操作支援ソフトウェアです。 
RCX-Studio 2020 には、ロボットの誤操作を防止するための
USB キーが付属しています。

RCX-Studio 2020

USBキー

型式

RCX-Studio 2020
Basic 〔USBキー 青〕KCX-M4990-40
RCX-Studio 2020
Pro 〔USBキー 紫〕 KCX-M4990-50

USBキーが無くても機能制限版として使用可能です。
機能制限版および、Basic版とPro版の機能詳細について
はP.648をご参照ください。

RCX320
RCX340

● 基本仕様
対応言語 日本語、英語、中国語

OS ※1 Microsoft Windows 7 SP1(32/64bit)、8.1(32/64bit)、10(32/64bit)、 
11（対応バージョンV3.2.5～）

実行環境 .NET Framework 4.5 以上

CPU 推奨：Intel Core i5 2GHz以上、最小：Intel Celeron 2GHz以上、
3Dシミュレータ無効時：Intel Core2 Duo 2GHz以上

メモリ 推奨：8GB以上、最小：4GB以上、3Dシミュレータ無効時：1GB以上

ハードディスク容量 RCX–Studio 2020のインストール先に1G以上の空き容量

通信ポート 通信ケーブル：シリアル通信ポート、イーサネット、またはUSB ポート

その他
専用通信ケーブル（D–Sub用、またはUSB用）
イーサネットケーブル（カテゴリ5以上）
USBポート：1ポート（USBキー用）

使用可能コントローラ RCX340/RCX320
使用可能ロボット RCX340/RCX320に接続可能なヤマハロボット
※1. Windows 7、Windows 8.1、およびWindows 10 は、米国Microsoft Corporation の米国、およびその他の国における登録商標、または商標です。 

その他、記載されている会社名、製品名は各社の登録商標、または商標です。

● 通信ケーブル
RCX-Studio 2020 用通信ケーブル。
USB接続用、D-Sub接続用からお選びください。

USB D-Sub

イーサネットケーブルにも対応
（カテゴリ5以上）

型式

USBタイプ（5m）KBG-M538F-00
D-Subタイプ
9Pin-9Pin（5m） KAS-M538F-10

※ USBケーブルはWindows 2000/XP以上の対応となります。
※ POPCOM+、VIP+、RCX-Studio Proの通信ケーブルは共通です。
※ 通信ケーブル用USBドライバは、ウェブサイトからもダウンロー

ドできます。

LCC140
ERCD
SR1-X
SR1-P

RCX320
RCX340

● YC-Link/E マスターボード 型式 KCX-M4400-M0 RCX320
RCX340

● YC-Link/E スレーブボード 型式 KCX-M4400-S0 RCX320
RCX340

● YC-Link/E ケーブル（1m） 型式 KCX-M6479-10 RCX320
RCX340

RCX340

PBX

取扱説明書は弊社WEBサイトよりダウンロードできます。詳細をご確認いただく場合は、こちらをご利用ください。
https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/
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■ 特長

 1 基本機能

位置情報、動作パターン、速度、加減速など、ポイントごとの詳細設定およびロボットパラメータの設定・編集・バックアップが可能です。
また、ジョグ移動、インチングなどのロボットの基本操作もTS-Managerで行うことができます。

操作パネルや IOモニタなどの
呼び出しはクリック1つで OK

サーボ状態、ブレーキON/OFF、
ストップなどの操作パネル 

ジョグ移動、インチング操作、
現在位置取り込みなどのボタン

運転ポイントのモニタリングを
ON/OFF

データは見やすい表形式。
Excel などの表計算ソフトとの
やりとりも簡単です。

サーボ、非常停止状態、動作
モードなどを表示

現在位置をリアルタイム表示

※ Excelは米国Microsoft Corporationの米国及びその他の国における登録商標です。

 2 リアルタイムトレース

現在位置、速度、負荷率、電流値、電圧値などをリアルタイムでト
レースします。また、トリガ条件を設定し、条件成立時における
データの自動取得も可能です。
さらに、モニタ結果から範囲を指定して最大値、最小値、平均値
などを演算することができますので、万一のトラブル時の解析
に役立ちます。

・電圧値 ・指令位置 ・現在位置
・指令速度 ・現在速度 ・内部温度
・指令電流値 ・現在電流値 ・モータ負荷率 
・入出力I/O状態 ・入力パルスカウント※1 ・移動パルスカウント※1

・ワード入出力状態※2 ※1：TS-SDのみ　※2：TSコントローラのみ
※２：TSコントローラ、EP-01のみ

リアルタイムトレース可能な項目（最大4項目）

演算する範囲
を指定

指定範囲の最大値、
最小値、平均値、
実効値などを演算

リアルタイムでトレース

 3 各種モニタ機能＆詳細なエラー履歴

ロボットの運転状態（動作モードやサーボ状態など）、I/O状態の
モニタリングが行えます。
また、アラーム履歴画面ではアラーム発生時のキャリア
位置・速度、運転状態、電流値・電圧値などに加え、入出力 
I/O状態も表示。状況の解析に大きく貢献します。

I/O 状況監視パネル 詳細状況監視パネル

 4 動作シミュレーション

動作条件やポイントデータを入力することで、動作に必要な時間
のシミュレーションが行えます。
ご購入前の機種選定はもちろん、速度・加減速の設定などを実機
を使用せずにシミュレートすることが可能です。
コントローラとの連動も可能で、編集したポイントデータを実機
に簡単に反映できます。

ポイントデータリスト

シミュレーション結果を
グラフを使って詳細表示動作設定リスト

結果表示リスト

オプション詳細

パソコン用サポートソフト

TS-Manager/EP-Manager
ポイントデータの編集やバックアップなど基本的な機能は
もちろん、システムのデバッグ、解析を効率よく進めるため
の便利機能を多数搭載しています。セットアップからメンテ
ナンスまで、あらゆる場面であなたをお助けします。

▼対象コントローラ

TS-Manager

TS-S2
TS-SH
TS-X
TS-P

  P.588  

TS-SD   P.598  

EP-Manager EP-01   P.578  

TS

EP

TS EP

TS EP

TS EP TS EP
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 5 アラーム履歴

アラーム発生時の位置・速度、運転状態、電流値・電圧値などに加
え、入出力I/O 状態も表示。
状況の解析に大きく貢献します。

同じアラームであっても、発生位置、運転条件、
運転状態などが異なれば原因が違う可能性が高い

 6 無償ダウンロード

「設定」→「事前確認」→「デバッグ」→「保守」がひとつでで
きるサポートソフト「EP-Manager」を無償でご提供。
簡単な編集で操作を行うことができ、実動作から、位置決めタ
イミングやモータ負荷などのモニタリングも可能です。

EP-Manager

WEBサイト（メンバーサイト）より
ダウンロード

無償

■ TS-Manager

型式
KCA-M4966-0J（日本語）
KCA-M4966-0E（英語）

※ 複数台のコンピュータに本ソフトウェアをインストールしたい場合は
その台数分のソフトウェアを購入していただく必要があります。 
その際は追加ライセンス価格として、特別価格をご用意しております。 
詳しくは弊社までお問い合わせください。

■ EP-Manager

EP-Manager

WEBサイト（メンバーサイト）より
ダウンロード

無償

型式 KFX-M4990-00

■ TS-Manager動作環境

OS
Windows 2000、XP (32bit)、Vista、7、8/8.1、 
10（対応バージョン V1.4.5～）、 
11（対応バージョン V1.4.5～）

CPU お使いのOSの推奨する環境以上
メモリ お使いのOSの推奨する環境以上
ハードディスク インストール先ドライブに20MB以上の空き容量が必要
通信ポート シリアル（RS-232C）、USB
使用可能コントローラ TSシリーズ
※ Windowsは米国Microsoft Corporationの米国及びその他の国における登録商標です。

■ EP-Manager動作環境

OS
Microsoft Windows 10 （32bit/64bit）、
11（対応バージョンV1.2.4～）

CPU お使いのOSの推奨する環境以上
メモリ お使いのOSの推奨する環境以上

通信ポート Ethernetポート（100BASE-TX）
Ethernetケーブル（カテゴリ 5 以上）

ディスプレイ 1024×768 以上の解像度、256 色以上
使用可能コントローラ EP-01
※ Windowsは米国Microsoft Corporationの米国及びその他の国における登録商標です。
※ Ethernetは米国XEROX社の登録商標です

■ 通信ケーブル（5m）
TS-Manager用通信ケーブル。
USB 接続用、D-Sub 接続用からお選びください。

USB D-Sub

型式
USBタイプ（5m） KCA-M538F-A0
D-Subタイプ KCA-M538F-01

※ 通信ケーブル用USBドライバは、ウェブサイトからもダウンロードで
きます。

TS-Manager/EP-Manager

TS EP

TS

EP

EP
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■ 特長

 1 簡単操作
1画面にすべてのロボット操
作項目を用意。マウス操作でメ
ニュー構成を覚えることなく
誰でも簡単に操作できます。

 2 プログラム編集
編集のやり直し・切り取り・コ
ピー・張り付け、文法チェック
や、プログラムを効率よく入力
できるファンクションキーを
装備しています。

 3 ポイント編集
編集のやり直し・切り取り・コ
ピー・張り付け、文法チェック、
ティーチ、トレース機能を装備
しています。

 4 ヘルプ機能
操作中に、詳しい情報やロボッ
ト言語等を知りたい場合は、

【F1】キーまたは【ヘルプ】ボタ
ンでヘルプが表示されます。

 5 ロボット操作
パ ソ コ ン と コ ン ト ロ ー ラ を
通信ケーブルで接続すると、
HPB/ HPB-D（プログラミング
ボックス）と同様のロボット操
作が行えます。

 6 ポイントデータの作成
ポイントデータの作成には、3通りの方法が選択できます。

● マニュアルデータイン
キーボードのテンキーを使用して位置座標データを入力します。

● リモートティーチング
ロボット移動キーで実際にロボットを目標位置に移動し、その位置をポイ
ントデータとして登録します。

● ダイレクトティーチング
ロボットをサーボフリーにして手でアームを目標位置に移動してポイン
トデータを入力します。

オプション詳細

パソコン用サポートソフト

POPCOM+
POPCOM+は、ロボット操作、プログラミング作成編集、ポイントのテ
ィーチングなどを視覚的にわかりやすく、簡単に操作できるアプリケ
ーションソフトウェアです。

▼対象コントローラ

LCC140   P.572  
ERCD   P.608  
SR1-X
SR1-P   P.614  
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■ POPCOM+ソフトウェア

型式 KBG-M4966-10
※ 複数台のコンピュータに本ソフトウェアをインストールしたい場合は

その台数分のソフトウェアを購入していただく必要があります。 
その際は追加ライセンス価格として、特別価格をご用意しております。 
詳しくは弊社までお問い合わせください。

■ POPCOM+動作環境

OS
Windows XP (32bit)、Vista、7、8/8.1、 
10（対応バージョン V2.1.1～）

CPU お使いのOSの推奨する環境以上
メモリ お使いのOSの推奨する環境以上
ハードディスク インストールドライブに50MBの空き容量が必要
通信方法 RS-232C
使用可能コントローラ SRCX～SR1、DRCX、TRCX、ERCX、ERCD、LCC140※1

※1. LCC140はVer. 2.1.1以上の対応となります。
※ Windowsは米国Microsoft Corporationの米国及びその他の国における登録商標です。

■ 通信ケーブル（5m）
POPCOM+ 用通信ケーブル。
USB 接続用、D-Sub 接続用からお選びください。

USB D-Sub

型式
USBタイプ（5m） KBG-M538F-00
D-Subタイプ
9Pin-9Pin（5m） KAS-M538F-10

※ USBケーブルはWindows 2000/XP以上の対応となります。
※ POPCOM+、VIP+、RCX-Studio Proの通信ケーブルは共通です。
※ 通信ケーブル用USBドライバは、ウェブサイトからもダウンロードで

きます。

POPCOM+

LCC140  ERCD
SR1-X  SR1-P

RCX320  RCX340
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オプション詳細

パソコン用サポートソフト

RDV-ManagerはRDV-X/RDX-P専用ソフトウェアです。Windowsの動
作するコンピュータを使用して、パラメータの設定や位置・速度・トルクの
モニタリングやグラフィック表示等が行えます。 
Windows Vista、Windows 7、Windows 8/ Windows 8.1 環境で快適で簡
単な操作が可能です。

▼対象コントローラ

RDV-X
RDV-P   P.602  

 1 モニタリング機能

リアルタイムで運行状況および出力状態のモニタリングができ
ます。 
また動作確認用に強制端子操作が行えます。

 2 パラメータ設定

パラメータの設定、変更、印刷、保存を行うことができます。 

 3 運転トレース機能

サーボモータの速度、電流などのグラフィック表示ができます。

 4 オフラインオートチューニング機能

負荷慣性モーメント推定、自動サーボゲイン調整が行うことができ
ます。

■ 特長

RDV-Manager

■ RDV-Managerソフトウェア

RDV-X/RDV-P専用ソフトウェアです。

型式 KEF-M4966-00

■ 通信ケーブル（3m）

コントローラ、パソコン間の通信ケーブルです。

型式 KEF-M538F-01

■ 動作環境

OS
Windows Vista SP1 (32bit)※1、 
7、8/8.1、10（対応V2.203.12.2～）、
11（対応バージョンV2.203.12～）

CPU Pentium4  1.8GHz以上推奨
メモリ 1GB以上
ハードディスク 空きディスク量1GB以上
通信方法 USB
使用可能コントローラ RDVシリーズ
※1. SP1（サービスパック1）以上
※ Windowsは米国Microsoft Corporationの米国及びその他の国における登録商標です。
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オプション詳細

パソコン用サポートソフト

RCX-Studio 2020
従来製品「RCX-Studio Pro」に、3Dシミュレータ機能や
プログラムテンプレート（プログラム雛形自動生成機能）などの
新機能を搭載し、よりユーザビリティを向上させました。

▼対象コントローラ

RCX320   P.622  
RCX340   P.632  

■ 特長
 1 3Dシミュレータ機能

● 実際のロボットが無くても事前のレイアウト検証が可能

ロボットと周辺機器を3Dで表示しパソコン上でロボットの動作をシミュレー
ションします。

▶ ロボットの配置検討やティーチング、デバッグなどが可能

▶ 設備稼働前にロボットと周辺機器の干渉チェックが可能

 2 プログラムテンプレート機能（プログラム雛形自動生成機能）

● プログラム作成時間の大幅な短縮が可能

10種類のアプリケーションのプログラムテンプレートを搭載しています。 
手順に従い操作していくだけでプログラムの雛形が自動生成されます。

3 カスタムウィンドウ作成機能

● お客様の装置に合わせた操作画面の作成が可能

パネルコンピュータなどに表示するオペレータ向けのGUIを簡単に作成でき
ます。

4 その他の既存機能

従来製品「RCX-Studio Pro」から継承された豊富な機能により、立ち上げから保守
までヤマハロボットの運用をサポートします。

サイクルタイム
計算機能

リアルタイム
トレース機能

データ
比較機能

RCX-Studio 2020
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■ 基本仕様

製品名 RCX-Studio 2020 Basic RCX-Studio 2020 Pro
型式※１ KCX-M4990-40 KCX-M4990-50
ライセンス管理 USBキー（青）※2 USBキー（紫）
対応言語 日本語、英語、中国語
OS※3 Microsoft Windows 7 SP1（32/64bit）、8.1（32/64bit）、10（32/64bit）/11（対応バージョンV3.2.5～）
実行環境 .NET Framework 4.5 以上

CPU
推奨：Intel Core i5 2GHz以上、最小：Intel Celeron 2GHz以上、
3Dシミュレータ無効時：Intel Core2 Duo 2GHz以上

メモリ 推奨：8GB以上、最小：4GB以上、3Dシミュレータ無効時：1GB以上
ハードディスク容量 RCX-Studio 2020 のインストール先に1G以上の空き容量
通信ポート 通信ケーブル：シリアル通信ポート、イーサネット、またはUSB ポート

その他
専用通信ケーブル（D-Sub用、またはUSB用）
イーサネットケーブル（カテゴリ5以上）
USBポート：1ポート（USBキー用）

使用可能コントローラ RCX340/RCX320
使用可能ロボット RCX340/RCX320に接続可能なヤマハロボット
※1. ソフトウェアパッケージの型式です。ソフトウェアは2製品共通で、WEBサイトよりダウンロード可能です。
※2. 従来機種RCX-Studio Proと共通です。
※3. Windows 7、Windows 8.1、およびWindows 10 は、米国Microsoft Corporation の米国、およびその他の国における登録商標、または商標です。 

その他、記載されている会社名、製品名は各社の登録商標、または商標です。

■ USBキーについて
RCX-Studio 2020には、ロボットの誤動作を防止するためのUSBキーが付属しています。
このUSBキーがPCに未接続の場合、またUSBキーの種類の違いにより下記表の様に機能が制限されます。

機能 USBキー未接続 RCX-Studio 2020 Basic
（青）※

RCX-Studio 2020 Pro
（紫）※

実機とのデータ転送によるバックアップ/リストア ○ ○ ○
オンラインモードでのコントローラ操作 × ○ ○
ファイル保存 × ○ ○
リアルタイムトレース △（データの保存は×） ○ ○
サイクルタイム計算機 △（起動のみ、計算不可） ○ ○
iVY2エディタ △（起動のみ、接続不可） ○ ○
データ比較ツール △（変更の保存は×） ○ ○
3Dシミュレータ機能 △（キャプチャは×） ○ ○
カスタムウィンドウ ○ ○ ○
プログラムテンプレート △（ファイル出力は×） ○ ○

CADデータ読み込み
STL、OBJ、VRML ○ ○ ○
STEP × × ○

CAD to ポイント変換 × × ○
※ USBキーの色

■ RCX-Studio 2020ソフトウェア
ソフトウェアはRCX-Studio 2020 Basic、RCX-Studio 2020 Pro ともに、WEBサイト（メンバーサイト）

よりダウンロード可能です。

■ 通信ケーブル（5m）
RCX-Studio 2020 用通信ケーブル。
USB 接続用、D-Sub 接続用からお選びください。

USB D-Sub

型式
USBタイプ（5m） KBG-M538F-00
D-Subタイプ
9Pin-9Pin（5m） KAS-M538F-10

※ USBケーブルはWindows 2000/XP以上の対応となります。
※ POPCOM+、VIP+、RCX-Studio Pro、RCX-Studio 2020の通信ケーブ

ルは共通です。
※ 通信ケーブル用USBドライバは、ウェブサイトからもダウンロードで

きます。

LCC140  ERCD
SR1-X  SR1-P

RCX320  RCX340

RCX-Studio 2020

イーサネットケーブルにも対応
（カテゴリ5以上）

RCX-Studio 2020



リニアコンベアモジュール

LC
M

R
200

単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

G
X

リニアコンベアモジュール

LC
M

100
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

R
obonity

リ
ニ
ア
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

PH
A

SER
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

FLIP-X
小
型
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

TRANSERVO
直
交
ロ
ボ
ッ
ト

X
Y-X

ピ
ッ
ク
＆
プ
レ
イ
ス

Y
P-X

ク
リ
ー
ン

C
LEA

N
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ

CONTROLLER
各
種
情
報

INFORMATION
ス
カ
ラ
ロ
ボ
ッ
ト

Y
K

-X

650

ロ
ボ
ッ
ト

ポ
ジ
シ
ョ
ナ

パ
ル
ス
列

ド
ラ
イ
バ

ロ
ボ
ッ
ト

コ
ン
ト
ロ
ー
ラ
RC
XiV
Y2+

電
動
グ
リ
ッ
パ

オ
プ
シ
ョ
ン

オ
プ
シ
ョ
ン

オプション詳細

ハンディターミナル

HT1/HT1-D
ロボットの手動操作、ポイントデータの編集、ティーチング、パラメータ設定など、すべての操
作をこの装置で行うことができます。 
バックライト付きで見やすいLCDを採用しています。
※お求めの際は、EP-01用ハンディターミナル「HT2/HT2-D」とお間違いないようご注意ください。

▼対象コントローラ

TS-S2
TS-SH
TS-X
TS-P

  P.588  

■ 各部名称及び機能

ショートストラップやネックスト
ラップなどを利用して、装置へ
の取り付けや操作中の落下防止
に使用できます。

ストラップホルダ

32 文字 10 行（ピクセル表示）の
液晶ディスプレイです。
選択メニューやポイントデータ
をはじめ各種情報を表示します。

液晶表示部

メニューの選択や各種データを
編集するときに使用します。

データ編集キー

コントローラとの接続用ケーブル
です。
片端に8ピンMDコネクタ（オス）
がついており、コントローラ前面
のCOM1コネクタと接続します。

接続ケーブル

ロボットの動作中に、このボタ
ンを押すとロボットは非常停止
します。
時計方向に回すことでボタン
のロックが解除され、非常停
止も解除されます。

非常停止ボタン

ポイントティーチングやロボッ
トの運転をするときに使用し
ます。
　　　キーでジョグ移動もで
きます。

運転キー

■ HT1-D裏面

非常停止ボタンおよびイネーブルス
イッチで外部安全回路を構成する
ときに使用します。

セーフティ用コネクタ
（HT1-Dのみ）

外部安全回路を構成した場合に有
効です。このスイッチを解放また
は押込状態で回路が切断され、中
間状態で回路が接続されます。

イネーブルスイッチ
（HT1-Dのみ）

■ HT1/HT1-D基本仕様

名称 HT1 HT1-D

外観

対応コントローラ TS-S2/TS-SH/TS-X/TS-P

型式
日本語仕様 KCA-M5110-0J（3.5m） 

KCA-M5110-6J（10m）
KCA-M5110-1J（3.5m） 
KCA-M5110-7J（10m）

英語仕様 KCA-M5110-0E（3.5m） 
KCA-M5110-6E（10m）

KCA-M5110-1E（3.5m） 
KCA-M5110-7E（10m）

表示器 ドットマトリックス・モノクロ液晶（バックライト付き）32文字×10行
操作キー メカニカルスイッチ
非常停止ボタン ノーマルクローズ接点（ロック機能付き）
イネーブルスイッチ なし 3ポジション
セーフティ用コネクタ なし 15ピンD-subコネクタ（オス）
CE仕様 非対応 対応
使用温度 0℃～40℃
使用湿度 35%～85%RH（結露なきこと）
外形寸法 W88×H191×D45mm（非常停止ボタン含まず）
本体質量 260g（ケーブル含まず） 300g（ケーブル含まず）
ケーブル長 3.5m/10m
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ハンディターミナル

HT2/HT2-D
ロボットの手動操作、ポイントデータの編集、ティーチング、パラメータ設定など、すべての操
作をこの装置で行うことができます。 
バックライト付きで見やすいLCDを採用しています。
※お求めの際は、TSシリーズ用ハンディターミナル「HT1/HT1-D」とお間違いないようご注意ください。

▼対象コントローラ

EP-01   P.578  

■ 各部名称及び機能

ショートストラップやネックスト
ラップなどを利用して、装置へ
の取り付けや操作中の落下防止
に使用できます。

ストラップホルダ

32 文字 10 行（ピクセル表示）の
液晶ディスプレイです。
選択メニューやポイントデータ
をはじめ各種情報を表示します。

液晶表示部

メニューの選択や各種データを
編集するときに使用します。

データ編集キー

コントローラとの接続用ケーブル
です。
片端に8ピンMDコネクタ（オス）
がついており、コントローラ前面
のCOM1コネクタと接続します。

接続ケーブル

ロボットの動作中に、このボタ
ンを押すとロボットは非常停止
します。
時計方向に回すことでボタン
のロックが解除され、非常停
止も解除されます。

非常停止ボタン

ポイントティーチングやロボッ
トの運転をするときに使用し
ます。
　　　キーでジョグ移動もで
きます。

運転キー

■ HT2-D裏面

非常停止ボタンおよびイネーブルス
イッチで外部安全回路を構成する
ときに使用します。

セーフティ用コネクタ
（HT2-Dのみ）

外部安全回路を構成した場合に有
効です。このスイッチを解放また
は押込状態で回路が切断され、中
間状態で回路が接続されます。

イネーブルスイッチ
（HT2-Dのみ）

■ HT2/HT2-D基本仕様

名称 HT2 HT2-D

外観

対応コントローラ EP-01

型式
日本語仕様 KFX-M5110-0J （3.5m）

KFX-M5110-2J  （10m）
KFX-M5110-1J  （3.5m）
KFX-M5110-3J  （10m）

英語仕様 KFX-M5110-0E（3.5m）
KFX-M5110-2E（10m）

KFX-M5110-0J （3.5m）
KFX-M5110-2J  （10m）

表示器 ドットマトリックス・モノクロ液晶（バックライト付き）32文字×10行
操作キー メカニカルスイッチ
非常停止ボタン ノーマルクローズ接点（ロック機能付き）
イネーブルスイッチ なし 3ポジション
セーフティ用コネクタ なし 15ピンD-subコネクタ（オス）
CE仕様 非対応 対応
使用温度 0℃～40℃
使用湿度 35%～85%RH（結露なきこと）
外形寸法 W88×H191×D45mm（非常停止ボタン含まず）
本体質量 260g（ケーブル含まず） 300g（ケーブル含まず）
ケーブル長 3.5m/10m
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■ HPB/HPB-D基本仕様

名称 HPB HPB-D

外観

型式 ERCD、SR1-X、SR1-Pでお使いの場合 KBB-M5110-01（HPB用変換アダプタ無し） KBB-M5110-21（HPB用変換アダプタ無し）
表示器 LCD（液晶20文字×4行）
非常停止ボタン ノーマルクローズ接点（ロック機能付き）
イネーブルスイッチ なし 3ポジション
CE仕様 非対応 対応
補助記憶装置 SDカード
使用温度 0℃～40℃
使用湿度 35%～85%RH（結露なきこと）
外形寸法 W107×H230×D53mm（ストラップホルダ、非常停止ボタン突起部含まず）
本体質量 650g
ケーブル長 3.5m

■ 各部名称及び機能

ロボットの動作中にこの

ボタンを押すと、ロボット

は非常停止します。時計方

向に回すことでボタンの

ロックを解除できます。

このボタンを解除した

後、HPB のサーボ復帰操

作（またはI/Oからのサー

ボ復帰命令）で非常停止状

態より復帰します。

非常停止ボタン

20 文字 4行の液晶ディス

プレイです。操作メニュー

をはじめ各種情報を表示

します。

ディスプレイ（画面）

コントローラとの接続用

ケーブルです。片端に

D-Sub 9ピンコネクタ（オ

ス）が付いています。

ERCDコントローラ以外

のコントローラと接続す

るためには、付属の変換

アダプタを取り付けて使

用します。

接続ケーブル

ショートストラップや

ネックストラップ等を利

用して、装置への取り付

けや操作中の落下防止に

使用します。

ストラップ穴

SDメモリーカードをここ

に挿入します。（最大 1G

まで）

SDメモリーカードはお客

様各自でご用意いただく

か、弊社までご用命くだ

さい。

SDメモリーカード用
コネクタ（側面）

ロボットを動作させた

り、プログラムやデータ

の入力などをするための

キースイッチです。

ファンクションキー、デー

タ入力 / 操作キーの2グ

ループに大別されます。

シートキー

■ HPB-D裏面

非常停止・イネーブルスイッチ
で外部安全回路を構成する為
に使用します。
付属の15ピンD-subコネクタ
（KS9-M532A-01 メス）をその
ままセーフティ用コネクタに取
り付けますと、非常停止ボタン
のみ有効になります。

外部安全回路を構成した場合
に有効です。
このスイッチは解放または押込
状態で回路が切断され、中間
状態で回路が接続されます。
通常は、サービスモードでイ
ネーブルスイッチを有効にして、
イネーブルスイッチが解放また
は押込状態でロボットが非常
停止するように外部安全回路
を構成します。

3ポジションイネーブル
スイッチ（HPB-Dのみ）

セーフティ用コネクタ
（HPB-Dのみ）

オプション詳細

プログラミングボックス

HPB/HPB-D
ロボットの手動操作、プログラムの入力や編集、ティーチング、パラメータ設定など、すべての
操作をこの装置で行うことができます。 
画面表示との対話式で進むため、初めて使用する方も簡単に使い方をマスターすることがで
きます。

▼対象コントローラ

LCC140   P.572  
ERCD   P.608  
SR1-X
SR1-P   P.614  
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プログラミングボックス

PBX/PBX-E
「日本語」「英語」「中国語」の３言語に対応。カラーディスプレイにより視認性が向上しま
した。機能追加、修正作業が簡単で、プログラミングの知識が無い方でも操作可能です。 
USBメモリにコントローラデータを保存する機能も搭載しています。

▼対象コントローラ

RCX320   P.622  
RCX340   P.632  

■ PBX/PBX-E基本仕様

名称 PBX PBX-E

外観

対応コントローラ RCX320/RCX340

型式

日本語仕様 KCX-M5110-1J（5m）
KCX-M5110-3J（12m）

KCX-M5110-0J（5m）
KCX-M5110-2J（12m）

英語仕様 KCX-M5110-1E（5m）
KCX-M5110-3E（12m）

KCX-M5110-0E（5m）
KCX-M5110-2E（12m）

中国語仕様 KCX-M5110-1C（5m）
KCX-M5110-3C（12m）

KCX-M5110-0C（5m）
KCX-M5110-2C（12m）

表示画面 カラー液晶　320 × 240dot
非常停止ボタン ノーマルクローズ接点（ロック機能付き）
イネーブルスイッチ なし 3ポジション式
手動固定セレクタスイッチ 90° 2 ノッチ
電源 DC+12V

環境
使用範囲温度 ：0 ～ 40℃
保存周囲温度 ：－ 10 ～ 60℃
湿度 ：35 ～ 80%RH（結露なきこと）

外形寸法（ｍｍ） W141 × H245 × D45（突起部含まず）
ケーブル長 5m または12m（どちらか選択）
重量 440ｇ(ケーブル別) 460ｇ(ケーブル別)

■ 各部名称及び機能 ■ PBX-E側面

USB メモリとプログラミングボッ
クスを接続するコネクタ

USBコネクタ 安全性を考慮したスイッチで、
中間押し状態でのみロボット
操作が可能

ポジションイネーブルスイッチ
（PBX-Eのみ）

［付属品］
■ PBX用表示言語切り替えUSB

型式
c用表示言語切り替えUSB※ KCX-M6498-00
USBケーブル KCX-M657E-00
※ PBX更新用データ（言語切替データ）はWEBサイトよりダウンロード可能です。 

https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/download/

Ｂ接点タイプのセルフ
ロック機能付きスイッチ液晶（LCD）ディスプレイ

で、各種情報を表示

ディスプレイ（画面）

ロボットを動作させた
り、プログラムの入力な
どを行うためのキース
イッチ

操作キー

コントローラの自動モード
と手動モードを切り替え

手動固定スイッチ

非常停止ボタン

コントローラとプログラ
ミングボックスを接続す
るためのコネクタ

PBコネクタ
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■ TS-Monitor基本仕様

■ 導入イメージ

導入前 導入後

■ ハンディターミナル「HT1」や
PCソフト「TS-Manager」が
ないと、アラーム内容が分から
ず、確認に時間がかかる。

■ ハンディターミナルやパソコンに接続せずに
各種情報を確認できる。

■ エラー発生時はバックライトが赤色に変わ
り、どのコントローラで何のエラーが発生し
ているのかが一目瞭然。

■ 総起動時間も表示されるため、メンテナンス
時期も管理しやすい。

■ バックライトが明るく、暗い盤内でもわかり
やすい。

■ 特徴

ステータスがわかる
サーボ状態、移動状態などが一目で！

ステータス
画面

コントローラ名

コントローラソフトVer.

ロボット名

ポイントタイプ

運転タイプ

ロボット現在位置
運転ポイント

ロボット運転速度

負荷率

内部電圧

内温度

総起動時間

ロボット積算走行距離

アラーム名

異常or警告の
アラーム番号
表示

　

ステータス表示
■：ON / □：OFF

　

入力信号の状態
＊入力ビット0～15表示

出力信号の状態
＊出力ビット0～15表示

任意の文字列を表示

現在位置

動作モード

簡易ステータス表示
■：ON / □：OFF

■ 簡易ステータス表示
表示
S
E
P
O
L
A

意味
サーボ状態表示
非常停止状態表示
主電源電圧低下表示
原点復帰完了状態表示
インターロック状態表示
アラーム発生状態表示

■ 各ビットの信号対応表

IN

OUT

F
SERVO
7
PIN7
F

SRV-S
7

POUT7

■ 動作モード
表示 意味

通常モード
モニタモード
調整モード

NRM
MON
DBG

E
RESET
6
PIN6
E
/ALM
6

POUT6

D
START
5
PIN5
D
END
5

POUT5

C
/LOCK
4
PIN4
C
BUSY
4

POUT4

B
ORG
3
PIN3
B

OUT3
3

POUT3

A
MANUAL
2
PIN2
A

OUT2
2

POUT2

9
JOG-
1
PIN1
9

OUT1
1

POUT1

8
JOG+
0
PIN0
8

OUT0
0

POUT0
■ ステータス表示

表示
SRV-S
ORGSEN
TLM-S
MOVE
E-STOP
P-BLK
ORG-S
WARN

意味
サーボ状態表示
原点センサ入力状態表示
押付状態表示
移動状態表示
非常停止状態表示
主電源電圧低下表示
原点復帰完了状態表示
警告出力発生状態表示

■ 運転タイプ
表示
HOLD
ABS
INC

ABS MERGE
INC MERGE
ABS PUSH
INC PUSH
ABS->PUSH
INC->PUSH
ORG

意味
サーボオフorロボット停止中
ABS
INC
ABS連結
INC連結
ABS押付
INC押付
ABS減速押付
INC減速押付
原点復帰中

アラーム
発生！

エラー

機種情報がわかる
接続しているロボットやバージョンを表示

情報画面

エラー内容も簡単にわかる
アラーム発生時にはバックライトが赤色に！

メイン
画面基本情報がわかる

任意の文字列を表示

メイン
画面

運転状態がわかる
位置・速度・負荷率・運転タイプ

運転画面動作状態がわかる
予防保全に役立つ積算走行距離表示

チェック
画面

IO状態がわかる
入出力のビット状態を表示可能

I/O画面
通常運転時 アラーム発生時

オプション詳細

LCDモニタオプション

TS-Monitor
本体と一体型なので、ハンディターミナルやパソコンに接続することなく、各種ステータ
スや現在位置、エラー情報などを確認できます。 
現場オペレーターや保全の方でも簡単に状況を把握できます。 
また総起動時間も表示されるため、メンテナンス時期の管理もしやすく、大変便利です。

▼対象コントローラ

TS-X
TS-P   P.588  

※デイジーチェーン接続時及びゲートウェイ接続時はコントローラにTS-Monitorを装着できません。

● TS-X/TS-P（105/110/205/210）TS-Monitor付き

EXTコネクタ

R

16
2

16
7

58

15
2

φ5.4

5

(83.5)

( 8
)

53

5.4

4

137.5

● TS-X/TS-P（220）TS-Monitor付き

16
2

16
7

58

15
2

φ5.4

5

(83.5) 137.5

( 8
)EXTコネクタ

53
70

5.4

4

R

■ TS-X/TS-P（TS-Monitor付き） 外観図

型式
TS-X用 KCA-M5119-00
TS-P用 KCA-M5119-10

有効表示寸法 W40.546 × H25.63mm
画面表示 グラフィックモノクロLCD

バックライト 青、赤　2色LCD
コントラスト調整 5段階
表示ドット数 128×64ドット
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Pro-face
GP4000シリーズ

最大16台の単軸ロボットポジショナと接続可能

LAN

RS-422

制御機器

RS-232C

サーバー

■ 特長

■ 画面詳細

 1 タッチパネル表示器だけで簡単に状況確認と設定変更が可能
・ ステータス（現在位置、現在速度など）の確認。

・ ジョグ運転、インチング運転、原点復帰、エラーリセットなどの基本操作。

・ ポイントデータ、パラメータを設定、編集、バックアップ。

・ 発生したアラームの確認及びアラーム履歴の詳細説明の確認。

 2 3言語対応
・ 日本語、英語、中国語（簡体字、繁体字）に対応。

　　　　　　　 診断画面 　　　　　　　 　　　　　   I/Oモニタ画面   　　　　　 　　　　　  情報モニタ画面  　　　　　

問題が発生した時、アラーム履歴の
詳細説明を確認して、何が原因か 
わかります。

汎用入出力、専用入出力を一緒に 
表示するので、直ぐにI/Oの状態を確
認できます。

ロボットポジショナの状態データ、
運転状況を一覧で表示するので、 
直ぐに状態を確認できます。

　　　  ポイントデータ編集画面  　　　 　　　　  パラメータ編集画面  　　　　  　　　　　 接続局選択画面 　　　　　 

ポイントデータ255点を編集・
バックアップできます。*
*別途、設定およびUSBメモリが必要。

ロボットポジショナのパラメータを
一覧で確認しながら、プルダウンメ
ニューで設定できます。

GP-Pro EX Ver.3.0での多軸対応で、
最大16台まで同時接続できます。
さらに状況は一覧で表示可能です。

Pro-faceについてのお問い合わせ先
Pro-face webサイト（シュナイダーエレクトリックホールディングス株式会社）
https://www.proface.com/ja

オプション詳細

タッチパネル表示器

シュナイダーエレクトリック製GP4000シリーズと
ロボットポジショナTS-S2、TS-SH、TS-X、TS-Pと
を接続することで、タッチパネルからの基本操作など、
その他多くの機能を使用することができます。

▼対象コントローラ

TS-S2
TS-SH
TS-X
TS-P

  P.588  

  GP4000シリーズ  

Pro-face のホームページから、プログラム
ファイルを無償でダウンロード可能

https://www.proface.com/ja

制御盤を開けなくても、
タッチパネル表示器
だけで状態確認と
設定変更ができます。
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オプション詳細

省配線フィールドネットワークシステム

NETWORK

YHX

仕様項目 EtherNet/IPTM

対象コントローラ YHX
ネットワーク仕様 Ethernet（IEEE 802.3）準拠

適合EtherNet/IPTM仕様 Volume1: Common Industrial protocol(CIPTM) Edition 3.21
Volume2:EtherNet/IPTM Adaptation Edition 1.22

デバイスタイプ Generic Device（デバイス番号 43）
通信速度 10Mbps / 100Mbps
コネクタ仕様 RJ-45コネクタ（8極モジュラコネクタ）２ポート
ケーブル仕様 EtherNet/IPTM　ユーザーズマニュアルの２章「2.1 LANケーブル」参照
最大ケーブル長 100m

入出力データサイズ 入力：1408byte（704ﾜｰﾄﾞ）
出力：1408byte（704ﾜｰﾄﾞ）

IPアドレス等の設定 YHX-Studioにより設定
モニタ用LED Module Status(MS)、Network Status(NS)、Link/Activity:Port1-2

    ネットワーク基本仕様

  P.562  

各フィールドバス設定ファイルはWEBサイトよりダウンロード可能です。
URL: https://global.yamaha-motor.com/business/robot/download/fieldbus/

仕様項目 PROFINET
対象コントローラ YHX
適合ネットワーク仕様 PROFINET IO V2.33
適合クラス Conformance Class C
Vendor Name / Vendor_ID YAMAHA Motor co., Ltd. / 0x02D5
Station Type / Device_ID YAMAHA-YHX-HCU  / 0x002B
製品リビジョン 1.00
通信速度 100Mbps
コネクタ仕様 RJ-45コネクタ（8極モジュラコネクタ）２ポート
ケーブル仕様 CAT 5e以上のSTPケーブル（二重シールド）
最大ケーブル長 100m

入出力データサイズ 入力：1408byte（704ﾜｰﾄﾞ）
出力：1408byte（704ﾜｰﾄﾞ）

モニタ用LED Module Status(MS)、Network Status(NS)、Link/Activity:Port1-2

    ネットワーク基本仕様

仕様項目 EtherCAT
対象コントローラ YHX
ESIファイル名 YAMAHA YHX EtherCAT 1_01.xml
通信速度 100Mbps
コネクタ仕様 RJ-45コネクタ（8極モジュラコネクタ）２ポート
ケーブル仕様 CAT 5e以上のSTPケーブル（二重シールド）
最大ケーブル長 100m

入出力データサイズ 入力：1408byte（704ﾜｰﾄﾞ）
出力：1408byte（704ﾜｰﾄﾞ）

モニタ用LED RUN，ERROR，Link/Activity:Port1-2

    ネットワーク基本仕様

仕様項目 CC-Link
対象コントローラ YHX
CC-Link対応バージョン Ver 2.00
リモート局タイプ リモートデバイス局
占有局数 4局固定
局番設定 1～61
通信速度 10Mbps、5Mbps、2.5Mbps、625kbps、156kbps
局間最短長 0.2m以上
総延長距離 100m/10Mbps、150m/5Mbps、200m/2.5Mbps、600m/625kbps、1200m/156kbps

入出力データサイズ 入力：368byte（184ﾜｰﾄﾞ）
出力：368byte（184ﾜｰﾄﾞ）

モニタ用LED L RUN，L ERROR

    ネットワーク基本仕様
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オプション詳細

省配線フィールドネットワークシステム

NETWORK

LCC140

仕様項目 CC-Link
対象コントローラ LCC140
CC-Link対応バージョン Ver. 1.10
リモート局タイプ リモートデバイス局
占有局数 2局固定
局番設定 1~63(HPBより設定)
通信速度設定 10M/5M/2.5M/625K/156Kbps(HPBまたはPOPCOM+にて設定)
局間最短長 0.2m以上
総延長距離 100m/10Mbps、160m/5Mbps、4000m/2.5Mbps、900m/625Kbps、1200m/156Kbps 
モニタ用LED なし

CC-Link入出力点数

汎用入力32点、汎用出力32点
専用入力16点、専用出力16点
入力レジスタ8ワード
出力レジスタ8ワード

仕様項目 DeviceNetTM

対象コントローラ LCC140
適合DeviceNet™仕様 Volume 1 Release2.0

Volume 2 Release2.0
DeviceNet™ コンフォーマンステスト CT24準拠
デバイスプロファイル/デバイスタイプ番号 Generic Device（keyable） / 2B Hex
ベンダ名/ベンダID YAMAHA MOTOR CO.,LTD. / 636
プロダクトコード 21
製品リビジョン 1.0
EDSファイル名 Yamaha_LCC1(DEV).eds
MAC ID設定 0～63（HPBまたはPOPCOM+にて設定）
通信速度設定 500K/250K/125Kbps（HPBまたはPOPCOM+にて設定）

通信データ
Predefined Master/Slave Connection Set :Group 2 Only サーバ
ダイナミックコネクションのサポート(UCMM) :なし
Explicitメッセージの分割送信サポート :あり  

ネットワーク長
総延長距離 100m/500Kbps、250m/250Kbps、500m/125Kbps
支線長/総支線長 6m以下/39m以下、6m以下/78m以下、6m以下/156m以下

モニタ用LED なし

DeviceNet™入出力点数/占有チャネル数

汎用入力32点、汎用出力32点
専用入力16点、専用出力16点
入力レジスタ8ワード
出力レジスタ8ワード

入力：24byte
出力：24byte 

    ネットワーク基本仕様

仕様項目 EtherNet/IPTM

対象コントローラ LCC140

対応ソフトウェアバージョン
LCC140 : Ver.64.07以降
HPB/HPB-D : Ver.24.06以降
POPCOM+ : Ver.2.1.0以降

適合EtherNet/IPTM仕様 Volume 1 ： Common Industrial protocol(CIPTM) Edition 3.14
Volume 2 ： EtherNet/IPTM Adaptation of CIPTM Edition 1.15

EtherNet/IP™
コンフォーマンステスト

CT11準拠

デバイスプロファイル/デバイスタイプ番号 Generic Device（keyable） / 2B Hex
ベンダ名/ベンダID YAMAHA MOTOR CO.,LTD. / 636
プロダクトコード 23
製品リビジョン 1.1
EDSファイル名 Yamaha_LCC1(EIP2).eds
通信速度 10Mbps / 100Mbps
コネクタ仕様 RJ-45コネクタ（8極モジュラコネクタ）2ポート
適合ケーブル仕様 CAT 5e以上のSTPケーブル（二重シールド）
最大ケーブル長 100m
モニタ用LED Module Status(MS), Network Status(NS),  Link/Activity:Port1-2

EtherNet/IP™入出力点数/
占有チャネル数

汎用入力32点、汎用出力32点
専用入力16点、専用出力16点
入力レジスタ8ワード
出力レジスタ8ワード

入力：24byte
出力：24byte

    ネットワーク基本仕様

    ネットワーク基本仕様

  P.572  

各フィールドバス設定ファイルはWEBサイトよりダウンロード可能です。
URL: https://global.yamaha-motor.com/business/robot/download/fieldbus/
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省配線フィールドネットワークシステム

NETWORK

TS-S2/TS-SH/TS-X/TS-P

仕様項目 CC-Link
対象コントローラ TS-S2/TS-SH/TS-X/TS-P
CC-Link対応バージョン Ver. 1.10
リモート局タイプ リモートデバイス局
占有局数 1局
局番設定 １～64
通信速度設定 10Mbps、5Mbps、2.5Mbps、625Kbps、125Kbps
CC-Link入出力点数 入力16点 、出力16点
局間最短長※1 0.2m以上
総延長距離※1 100m/10Mbps、160m/5Mbps、400m/2.5Mbps、900m/625Kbps、1200m/156Kbps
モニタ用LED L RUN、L ERR.、SD、RD
※1. CC-Link Ver.1.10対応ケーブルを使用した場合です。

    ネットワーク基本仕様

仕様項目 DeviceNetTM

対象コントローラ TS-S2/TS-SH/TS-X/TS-P
適合DeviceNetTM仕様 Volume 1 Release2.0/Volume 2 Release2.0
デバイスタイプ Generic Device（デバイス番号0）
占有CH数 入力6ch、出力6ch
MAC ID設定 0～63
通信速度設定 500Kbps、250Kbps、125Kbps
DeviceNetTM入出力点数 入力16点、出力16点

ネットワーク長
総延長距離 100m/500Kbps、250m/250Kbps、500m/125Kbps
支線長 6m以下
総支線長 39m以下/500Kbps、78m以下/250Kbps、156m以下/125Kbps

モニタ用LED Module、Network

    ネットワーク基本仕様

仕様項目 EtherNet/IPTM

対象コントローラ TS-S2/TS-SH/TS-X/TS-P※

適合EtherNet/IPTM仕様 Volume 1 : Common Industrial Protocol（CIPTM） Edition 3.8
Volume 2 : EtherNet/IPTM Adaptation Edition 1.9

デバイスタイプ Generic Device（デバイス番号43）
占有CH数 入力 6CH、出力6CH
Ethernetインターフェース 10BASE-T/100BASE-TX
ネットワーク長 100m
モニタ用LED MS、NS、Activity、Link
※ コントローラのソフトウェアバージョンV1.10.121より対応しています。必要なパラメータの設定は、サポートツールHT-1（V1.13以上）およびTS-Manager（V1.3.3以上）にて対応可能です。

    ネットワーク基本仕様

仕様項目 PROFINET
対象コントローラ TS-S2/TS-SH/TS-X/TS-P※

適合ネットワーク仕様 PROFINET IO V2.2
適合クラス Conformance Class B / IO Device
入出力データサイズ 入力6Word、出力6Word
通信速度 100Mbps(Auto-negotiation)
ネットワーク長 100m
モニタ用LED MS,NS,Activity,Link
※コントローラのソフトウェアバージョンV1.14.136より対応しています。必要なパラメータの設定は、サポートツールHT-1（V1.16以上）およびTS-Manager（V1.4.4以上）にて対応可能です。

    ネットワーク基本仕様

  P.588  

各フィールドバス設定ファイルはWEBサイトよりダウンロード可能です。
URL: https://global.yamaha-motor.com/business/robot/download/fieldbus/
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  ネットワーク基本仕様

仕様項目 CC-Link
対象コントローラ SR1-X/SR1-P
CC-Link対応バージョン Ver. 1.10
リモート局タイプ リモートデバイス局
占有局数 2局固定
局番設定 1～63
通信速度設定 10Mbps、5Mbps、2.5Mbps、625Kbps、156Kbps
CC-Link入出力点数※1 汎用入力32点、汎用出力32点、専用入力16点、専用出力16点
パラレル外部入出力
（ERCX、SRCP30、DRCXのみ）

コントローラのパラレル外部入出力は全点数使用可能
疑似シリアル化機能により、ロボットプログラムに関係なくマスタ局シーケンサより各点毎に制御可能

局間最短長※2 0.2m以上
総延長距離※2 100m/10Mbps、160m/5Mbps、400m/2.5Mbps、900m/625Kbps、1200m/156Kbps
モニタ用LED RUN、ERR、SD、RD
※1. コントローラのI/O更新間隔は10ms毎です。
※2. CC-Link Ver. 1.10対応ケーブルを使用した場合です。

仕様項目 DeviceNetTM

対象コントローラ SR1-X/SR1-P
適合DeviceNetTM仕様 Volume 1 Release2.0/Volume 2 Release2.0
デバイスタイプ Generic Device（デバイス番号0）
占有CH数 入力2ch※1、出力2ch※1

MAC ID設定 0～63
通信速度設定 500Kbps、250Kbps、125Kbps
DeviceNetTM入出力点数※2 汎用入力16点※3、汎用出力16点※3、専用入力16点、専用出力16点
パラレル外部入出力
（ERCX、SRCP30、DRCXのみ）

コントローラのパラレル外部入出力は全点数使用可能
疑似シリアル化機能により、ロボットプログラムに関係なくマスタ局シーケンサより各点毎に制御可能

ネットワーク長
総延長距離※4 100m/500Kbps、250m/250Kbps、500m/125Kbps
支線長/総支線長 6m以下/39m以下、6m以下/78m以下、6m以下/156m以下

モニタ用LED Module、Network
※1. SR1-X/SR1-Pの拡張仕様の場合、入力12ch、出力12chとなります。
※2. コントローラのI/O更新間隔は10ms毎です。
※3. SR1-X/SR1-Pの拡張仕様の場合、汎用入力32点、汎用出力32点となります。
※4. 太ケーブルを使用した場合です。細ケーブルもしくは混在使用の場合は距離が短くなります。

仕様項目 PROFIBUS
対象コントローラ SR1-X/SR1-P
通信プロファイル PROFIBUS-DPスレーブ
占有ノード数 1ノード
ステーションアドレス設定 0～126
通信速度設定 9.6Kbps、19.2Kbps、93.75Kbps、187.5Kbps、500Kbps、1.5Mbps、3Mbps、6Mbps、12Mbps（自動認識）
PROFIBUS入出力点数※ 汎用入力32点、汎用出力32点、専用入力16点、専用出力16点
パラレル外部入出力
（ERCX、DRCXのみ）

コントローラのパラレル外部入出力は全点数使用可能
疑似シリアル化機能により、ロボットプログラムに関係なくマスタ局シーケンサより各点毎に制御可能

総延長距離 100m/12Mbps、200m/1.5Mbps、400m/500Kbps、1000m/187.5Kbps、1200m/9.6K・19.2K・93.75Kbps
※ コントローラのI/O更新間隔は最短10msですが、実際のI/O更新時間は、マスタ局との更新時間により変化します。

    ネットワーク基本仕様

    ネットワーク基本仕様

オプション詳細

省配線フィールドネットワークシステム

NETWORK

SR1-X/SR1-P   P.614  

各フィールドバス設定ファイルはWEBサイトよりダウンロード可能です。
URL: https://global.yamaha-motor.com/business/robot/download/fieldbus/
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    ネットワーク基本仕様

仕様項目 CC-Link
対象コントローラ RCX320/RCX340
CC-Link対応バージョン Ver. 1.10
リモート局タイプ リモートデバイス局
占有局数 4局固定

局番設定 1～61 RCX320（ボード上のロータリースイッチより設定）
RCX340（プログラミングボックスまたはサポートソフトにて設定）

通信速度設定 10Mbps、5Mbps、2.5Mbps、625Kbps、156Kbps（ボード上のロータリースイッチより設定）
CC-Link入出力点数※1 汎用入力96点、汎用出力96点、専用入力16点、専用出力16点
パラレル外部入出力※2 疑似シリアル化機能により、ロボットプログラムに関係なくマスタ局シーケンサより各点毎に制御可能
局間最短長※3 0.2m以上
総延長距離※3 100m/10Mbps、150m/5Mbps、200m/2.5Mbps、600m/625Kbps、1200m/156Kbps
モニタ用LED RUN、ERR、SD、RD
※1. RCX320の場合、コントローラのI/O更新間隔は10ms毎です。 

RCX340の場合、コントローラのI/O更新間隔は最短5msです。ただし、実際の更新時間はマスタユニットの通信同期により変化します。
※2. RCX141/142ではパラレルI/Oの専用入力はインターロック入力以外使用できません。 

RCX320ではパラレルI/Oの専用入力は使用できません（インターロック入力はSAFETYコネクタ側にあります）。
※3. CC-Link Ver. 1.10対応ケーブルを使用した場合です。

    ネットワーク基本仕様

仕様項目 DeviceNetTM

対象コントローラ RCX320/RCX340
適合DeviceNetTM仕様 Volume 1 Release2.0/Volume 2 Release2.0
デバイスタイプ Generic Device（デバイス番号0）
占有CH数※1 ノーマル：入出力 各24ch、コンパクト：入出力 各2ch
MAC ID設定 0～63
通信速度設定 500Kbps、250Kbps、125Kbps（ボード上のディップスイッチにて設定）

DeviceNetTM

入出力点数※2
ノーマル 汎用入力96点、汎用出力96点、専用入力16点、専用出力16点
コンパクト 汎用入力16点、汎用出力16点、専用入力16点、専用出力16点

パラレル外部入出力（※3） 疑似シリアル化機能により、ロボットプログラムに関係なくマスタ局シーケンサより各点毎に制御可能

ネットワーク長
総延長距離※4 100m/500Kbps、250m/250Kbps、500m/125Kbps
支線長/総支線長 6m以下/39m以下、6m以下/78m以下、6m以下/156m以下

モニタ用LED MS（Module Status）、NS（Network Status）
※1. ノーマル、コンパクトの選択は、ロボットパラメータで行います。ただし、 RCX320ではVer. 9.08以前のコントローラでは選択できず、ノーマルの場合と同じになります。
※2. RCX320の場合、コントローラのI/O更新間隔は10ms毎です。 

RCX340の場合、コントローラのI/O更新間隔は最短5msです。ただし、実際の更新時間はマスタユニットの通信同期により変化します。
※3. RCX320ではパラレルI/Oの専用入力は使用できません（インターロック入力はSAFETYコネクタ側にあります）。
※4. 太ケーブルを使用した場合です。細ケーブルもしくは混在使用の場合は距離が短くなります。

仕様項目 PROFIBUS
対象コントローラ RCX320/RCX340
通信プロファイル PROFIBUS-DPスレーブ
占有ノード数 1ノード
ステーションアドレス設定 1～99（ボード上のロータリースイッチより設定）
通信速度設定 9.6Kbps、19.2Kbps、93.75Kbps、187.5Kbps、500Kbps、1.5Mbps、3Mbps、6Mbps、12Mbps（自動認識）
PROFIBUS入出力点数※1 汎用入力96点、汎用出力96点、専用入力16点、専用出力16点
パラレル外部入出力※2 疑似シリアル化機能により、ロボットプログラムに関係なくマスタ局シーケンサより各点毎に制御可能

総延長距離 100m/3M・6M・12Mbps、200m/1.5Mbps、400m/500Kbps、1000m/187.5Kbps、1200m/9.6K・19.2K・
93.75Kbps

モニタ用LED RUN、ERR、SD、RD、DATA-EX
※1. RCX320の場合、コントローラのI/O更新間隔は最短10msですが、実際のI/O更新時間は、マスタ局との更新時間により変化します。 

RCX340の場合、コントローラのI/O更新間隔は最短5msです。ただし、実際の更新時間はマスタユニットの通信同期により変化します。
※2. RCX320ではパラレルI/Oの専用入力は使用できません（インターロック入力はSAFETYコネクタ側にあります）。

  ネットワーク基本仕様

オプション詳細

省配線フィールドネットワークシステム

NETWORK

RCX320         RCX340   P.622    P.632  

各フィールドバス設定ファイルはWEBサイトよりダウンロード可能です。
URL: https://global.yamaha-motor.com/business/robot/download/fieldbus/
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仕様項目 EtherNet/IPTM

対象コントローラ RCX320/RCX340
ネットワーク仕様 Ethernet（IEEE 802.3）準拠

適合 EtherNet/IPTM仕様 Volume 1 : Common Industrial protocol (CIPTM) Edition 3.14 
Volume 2 : EtherNet/IPTM Adaptation Edition 1.15

デバイスタイプ Generic Device（デバイス番号 43）
データサイズ 入出力各 48byte
通信速度 10 Mbps/100 Mbps
コネクタ仕様 RJ-45 コネクタ（8 極モジュラコネクタ） 2 ポート
ケーブル仕様 EtherNet/IPTM ユーザーズマニュアルの 2 章「2.1 LAN ケーブル」参照
最大ケーブル長 100m

EtherNet/IPTM入出力点数※ 1

入力 
( 合計 48byte)

byte 0-3 
byte 4-31

専用ワード入力 2 ワード 
汎用ワード入力 14 ワード

byte 32-33 
byte 34-47

専用ビット入力 16 点 
汎用ビット入力 96 点

出力 
( 合計 48byte)

byte 0-3 
byte 4-31

専用ワード出力 2 ワード 
汎用ワード出力 14 ワード

byte 32-33 
byte 34-47

専用ビット出力 16 点 
汎用ビット出力 96 点

パラレル外部入力 擬似シリアル化機能により、ロボットプログラムに関係なくマスタユニットと最大４ポートの制御が可能
IPアドレス等の設定 プログラミングボックス（PBX）または RCX-Studio Pro により設定
モニタ用 LED Network Status, Module Status
※1. コントローラのI/O更新間隔は最短5msです。ただし、実際の更新時間はマスタユニットの通信同期により変化します。

    ネットワーク基本仕様

仕様項目 PROFINET
対象コントローラ RCX320/RCX340

対応ソフトウエアバージョン

RCX320/RCX340 : V1.21 以降 
PBX/PBX-E : V1.08 以降 
RCX-Studio : V1.0.1 以降 
RCX-Studio Pro : V2.0.0 以降

適合ネットワーク仕様 PROFINET IO V2.2
適合クラス Conformance Class B / IO Device
Vendor Name / Vendor_ID YAMAHA MOTOR CO.,LTD. / 0x02D5
Station Type / Device_ID YAMAHA RCX3 PROFINET / 0x0001
製品リビジョン 1.00
通信速度 100Mbps（ Auto-negotiation）
コネクタ仕様 RJ-45 コネクタ（8 極モジュラコネクタ）2 ポート
適合ケーブル仕様 CAT 5e 以上の STP ケーブル（二重シールド）
最大ケーブル長 100m
モニタ用 LED Module Status(MS), Network Status(NS), Link/Activity:Port1-2

入出力データサイズ※ 1

入力 ： 48byte

専用 word 入力 2word（4byte）
汎用 word 入力 14word（28byte）
専用ビット入力 16bit（2byte）
汎用ビット入力 96bit（12byte）
予約領域 2byte

出力 ： 48byte

専用 word 出力 2word（4byte）
汎用 word 出力 14word（28byte）
専用ビット出力 16bit（2byte）
汎用ビット出力 96bit（12byte）
予約領域 2byte

※1. コントローラのI/O更新間隔は最短5msです。ただし、実際の更新時間はマスタユニットの通信同期により変化します。

  ネットワーク基本仕様

オプション詳細

省配線フィールドネットワークシステム

NETWORK

RCX320     RCX340   P.632    P.622  

各フィールドバス設定ファイルはWEBサイトよりダウンロード可能です。
URL: https://global.yamaha-motor.com/business/robot/download/fieldbus/
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仕様項目 EtherCAT
対象コントローラ RCX320/RCX340

対応ソフトウェアバージョン
RCX320/RCX340：V1.62 以降 
PBX/PBX-E：V1.13 以降 
RCX-Studio Pro：V2.1.9 以降

ESIファイル名 YAMAHA RCX340 EtherCAT 1_00.xml
通信速度 100Mbps（Auto-negotiation）
コネクタ仕様 RJ-45 コネクタ（8 極モジュラコネクタ）２ポート
適合ケーブル仕様 CAT 5e 以上の STP ケーブル（二重シールド）
最大ケーブル長 100m
モニタ用 LED RUN, ERROR, Link/Activity:Port1-2

入出力データサイズ※ 1

入力：48byte

専用 word 入力 2word（4byte）
汎用 word 入力 14word（28byte）
専用ビット 入力 16bit（2byte）
汎用ビット 入力 96bit（12byte）
予約領域 2byte

出力：48byte

専用 word 出力 2word（4byte）
汎用 word 出力 14word（28byte）
専用ビット 出力 16bit（2byte）
汎用ビット 出力 96bit（12byte）
予約領域 2byte

※1. コントローラのI/O更新間隔は最短5msです。ただし、実際の更新時間はマスタユニットの通信同期により変化します。

    ネットワーク基本仕様

オプション詳細

省配線フィールドネットワークシステム

NETWORK

RCX320     RCX340   P.632    P.622  

各フィールドバス設定ファイルはWEBサイトよりダウンロード可能です。
URL: https://global.yamaha-motor.com/business/robot/download/fieldbus/

仕様項目 Ethernet
対象コントローラ RCX320/RCX340
ネットワーク仕様 Ethernet（IEEE802.3）準拠
コネクタ仕様 RJ-45コネクタ（8極モジュラコネクタ）　1ポート
通信速度 10Mbps（10BASE-T）
通信モード Half Duplex（半二重）

ネットワークプロトコル
アプリケーション層 ：TELNET
トランスポート層 ：TCP
ネットワーク層 ：IP、ICMP、ARP

データリンク層 ：CSMA/CD
物理層 ：10BASE-T

同時ログイン数 1
IPアドレス等の設定 RPBより設定
モニタ用LED Run、Collision、Link、Transmit、Receive

  Ethernet   ネットワーク基本仕様
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 ● 画像処理機能付きロボット  

ロボット一体型ビジョンシステムだから、

簡単・高機能・安心サポート。

従来のiVY2に新機能が加わりさらに使いやすく
なりました。

ロボットビジョン

■ 注文型式

RCX340 ー ー ー ー ー

適用コントローラ ー 制御軸数 ー 安全規格 ー コントローラオプションA~D
（OP.A～OP.D）

ー コントローラオプションE（OP.E）ー アブソバッテリ
無記入：RCXiVY2+無し

TR：トラッキング※1 WY：RCXiVY2+付き 照明無し
WL：RCXiVY2+付き 照明付き

RCX320 ー ー ー ー ー ー

適用コントローラ ー 制御軸数 ー 安全規格 ー 回生装置 ー コントローラオプションA / B
（OP.A / OP.B）

ー ビジョンシステム ー アブソバッテリ
無記入：選択なし

TR：トラッキング※1 WY：RCXiVY2+付き 照明無し 
WL：RCXiVY2+付き 照明付き

RCX ３シリーズ
コントローラ用

■ 基本仕様

RCXiVY2+ System

各種選定項目の詳細は、
RCX320 ▶   P.622   、 RCX340 ▶   P.633   
にてご確認ください。

※1. トラッキングボードは一枚のみ選択可能です。

RCXアイビー2+システム RCXiVY2+ System

● ロボットビジョン基本仕様
仕様項目 RCXiVY2+ユニット

基本仕様

対応コントローラ RCX340/RCX320

画素数

720（H）×540（V）  （40 万画素）
1440（H）×1080（V）  （160 万画素）
2048（H）×1536（V） （320 万画素）
2592（H）×1944（V） （500 万画素）※1

品種設定数 254 品種
カメラ接続台数 2台 (HUB使用時8台)
接続カメラ GigE カメラ PoE：IEEE802.3af 1ch 7W まで

外部インターフェース Ethernet（1000BASE-T）※2

USB 2.0 2Ch （5V 2.5W/ch まで）

外部モニタ出力

DVI-I※3

モニタ解像度：1024×768
垂直周期周波数：60Hz
水平周期周波数：48.4kHz

電源 DC24V ± 10%　1.5A Max.
外形寸法 W45 × H195 × D130（RCXiVY2+ ユニットのみ）
重量 0.8kg（RCXiVY2+ ユニットのみ、照明制御オプション選択時）
使用環境 RCX340/RCX320 コントローラに準ずる
保存環境 RCX340/RCX320 コントローラに準ずる

サーチ手法 エッジサーチ、幾何サーチ、ブロブサーチ、コードサーチ

画像取込
トリガモード S/W トリガ、H/W トリガ
外部トリガ入力 2 点

機能 位置検出、座標変換、ポイントデータ自動生成、歪み傾き補正

カメラ設置位置
固定カメラ（上、下）、ロボット（Y、Z 軸）のいずれかに固定
撮像対象のワークに対し垂直方向推奨

設定支援機能
キャリブレーション、画像保存機能、品種登録※4、基準マーク登録※4、幾何登録※4、ブロブ登録※4、
コード登録※4、 モニタ機能※4

照明制御オプション

照明接続台数 最大2台

調光方式 PWM 調光制御（0～100％）PWM 周波数62.5kHz/125kHz 切替可
連続光、ストロボ光（カメラ露光に追従）

照明電源入力 DC12V またはDC24V（2ch 共通、外部より供給)
照明出力 DC12V 供給時：2ch 合計40W 未満

DC24V 供給時：2ch 合計80W 未満
※1. ローリングシャッターのためトラッキングには対応しておりません。
※2. 設定、モニタに使用

※3. 変換アダプタを使用すれば、アナログモニタも使用可能
※4. RCXiVY2+ Studio による機能（Windows PC が必要）
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■ 基本仕様

■ 外形寸法図

■ システム構成図

45 9.59.5 213
2-φ5.5

29 155 5.5

19
5

130

21
3

22
5

USB

MEMORY

MOUSE

10.5 355 45 9.5
3-φ5.5

5.522.5 155 155

21
3

22
5

19
5

130

USB

MEMORY

MOUSE

● RCX340＋RCXiVY2+ ● RCX320＋RCXiVY2+

※ 下図は、RCXiVY2+ ユニット（照明制御ボードオプション選択時）のシステム構成例です。
※ 下図は、STD.DIO、ACIN、SAFETYの各コネクタへの配線を省略して描かれています。

USB

MEMORY

MOUSE

モニタ

カメラ

照明

DC24V電源

ソフトウェア

RCXiVY2+Studio

ロボット

光電・近接センサなど

DC12V / 24V電源
(照明の仕様に依存)

RCXiVY2+ System取扱説明書は弊社WEBサイトよりダウンロードできます。詳細をご確認いただく場合は、こちらをご利用ください。
https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/

● トラッキングボード基本仕様
仕様項目 トラッキングボード

基本仕様

対応コントローラ RCX340/RCX320
エンコーダ接続台数 2台まで
エンコーダ電源 DC5V（2カウンタ合計500mA未満）（コントローラより供給）
対象エンコーダ 26LS31/26C31相当ラインドライバ（RS422準拠）
入力相 A、A、B、B、Z、Z
最高応答周波数 2MHz以下
カウンタ 0～65535
逓倍 4倍
その他 断線検出機能あり
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マーク把持時寸法

マーク寸法

本体寸法
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RCXiVY2+ System

■ 外形寸法図

●  キャリブレーション治具 
（型式：KCX-M7200-00）

●  アタッチメント（大）使用時 ●  アタッチメント（小）使用時

● キャリブレーション治具
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■ 外形寸法図

RCXiVY2+ System

●8mmレンズ
（型式：KCX-M7214-00）

M
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C mount

2-M1.7 Lock screw

●12mmレンズ
（型式：KCX-M7214-10）
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. 5
φ

29

φ
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φ
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4
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2-M1.7 Lock screw

C mount

●16mmレンズ
（型式：KCX-M7214-20）
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. 5
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●25mmレンズ
（型式：KCX-M7214-30）
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φ
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2-M1.7 Lock screw

●8mmレンズ（メガピクセル対応）
（型式：KCX-M7214-40）
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●12mmレンズ（メガピクセル対応）
（型式：KCX-M7214-50）
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●16mmレンズ（メガピクセル対応）
（型式：KCX-M7214-60）
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●25mmレンズ（メガピクセル対応）
（型式：KCX-M7214-70）
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取扱説明書は弊社WEBサイトよりダウンロードできます。詳細をご確認いただく場合は、こちらをご利用ください。
https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/

●   CMOSカメラ 
（40万画素・160万画素・320万画素）

●   CMOSカメラ 
（500万画素）

● カメラ

● レンズ
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RCXiVY2+ System

■ レンズ性能一覧

レンズ 型式 焦点距離
［mm］

絞り
［F No.］

画角 ［度］
最近接距離
［m］

KFR-M6541-00
(40万画素カメラ)

KFR-M6541-10
(160万画素カメラ)

KFR-M6541-20
(320万画素カメラ)

KFR-M6541-30
(500万画素カメラ)

縦 横 縦 横 縦 横 縦 横
8mm KCX-M7214-00 8 F1.3～CLOSE 27.13 36.09 26.85 35.69 37.57 49.23 30.72 40.60 0.2
12mm KCX-M7214-10 12 F1.4～CLOSE 17.23 23.01 17.05 22.74 24.11 31.95 19.57 26.03 0.3
16mm KCX-M7214-20 16 F1.4～CLOSE 13.17 17.50 13.03 17.30 18.48 24.44 14.97 19.83 0.4
25mm KCX-M7214-30 25 F1.4～CLOSE 8.57 11.42 8.47 11.29 12.05 16.01 9.74 12.95 0.5
8mm（メガピクセル対応） KCX-M7214-40 8 F1.4～F16 26.47 34.83 26.20 34.44 36.68 47.61 29.97 39.21 0.1
12mm（メガピクセル対応） KCX-M7214-50 12 F1.4～F16 17.49 23.19 17.31 22.92 24.47 32.19 19.86 26.23 0.1
16mm（メガピクセル対応） KCX-M7214-60 16 F1.4～F16 13.28 17.69 13.14 17.48 18.64 24.69 15.09 20.04 0.1
25mm（メガピクセル対応） KCX-M7214-70 25 F1.4～F16 8.62 11.48 8.52 11.34 12.12 16.09 9.80 13.02 0.15
※ 弊社標準レンズの画角表です。画角が大きくなれば、映像の端の方では歪みが大きくなることがあります。

接写
リング
[mm]

レンズ
8mm 

KCX-M7214-00
12mm 

KCX-M7214-10  
16mm

KCX-M7214-20
25mm

KCX-M7214-30

無し

WD[mm] 200 300 400 500

視野サイズ
縦×横
[mm]

KFR-M6541-00（40万画素） 97.8×130.5 93×124 93×124 72.9×97.2
KFR-M6541-10（160万画素） 98.6×130.5 93.7×124 93.7×124 73.5×97.2
KFR-M6541-20（320万画素） 139.2×185.7 132.2×176.5 132.2×176.5 103.7×138.4
KFR-M6541-30（500万画素） 112.3×150 106.7×142.5 106.7×142.5 83.7×111.7

光学倍率 0.038 0.040 0.040 0.051 

0.5

WD[mm] 69.5 118.6 143 296.8 222 524.1 358.5 1269.4

視野サイズ
縦×横
[mm]

KFR-M6541-00（40万画素） 37.2×49.6 60×80 46.5×62 93×124 52.3×69.8 120×160 53.1×70.8 186×248
KFR-M6541-10（160万画素） 37.5×49.6 60.4×80 46.8×62 93.7×124 52.8×69.8 120.9×160 53.5×70.8 187.5×248
KFR-M6541-20（320万画素） 52.9×70.6 85.3×113.8 66.1×88.2 132.2×176.5 74.5×99.4 170.6×227.7 75.5×100.8 264.5×353
KFR-M6541-30（500万画素） 42.7×57 68.8×91.9 53.3×71.2 106.7×142.5 60.1×80.2 137.7×183.8 61×81.4 213.5×285

光学倍率 0.100 0.062 0.080 0.040 0.071 0.031 0.070 0.020 

1.0

WD[mm] 38.7 53.8 91.3 142.3 152 257.1 280.8 635.9

視野サイズ
縦×横
[mm]

KFR-M6541-00（40万画素） 22.9×30.6 30×40 31×41.3 46.5×62 36.8×49.1 60.9×81.3 40.8×54.5 93×124
KFR-M6541-10（160万画素） 23.1×30.6 30.2×40 31.2×41.3 46.8×62 37.1×49.1 61.4×81.3 41.2×54.5 93.7×124
KFR-M6541-20（320万画素） 32.6×43.5 42.6×56.9 44×58.8 66.1×88.2 52.3×69.9 86.7×115.7 58.1×77.5 132.2×176.5
KFR-M6541-30（500万画素） 26.3×35.1 34.4×45.9 35.5×47.5 53.3×71.2 42.2×56.4 70×93.4 46.9×62.6 106.7×142.5

光学倍率 0.162 0.124 0.120 0.080 0.101 0.061 0.091 0.040 

1.5

WD[mm] 65.4 90.8 114.5 168.1 230.9 424.7

視野サイズ
縦×横
[mm]

KFR-M6541-00（40万画素） 23.1×30.8 30.7×40.9 28.1×37.5 40.4×53.9 33.5×44.6 62×82.6
KFR-M6541-10（160万画素） 23.2×30.8 30.9×40.9 28.4×37.5 40.7×53.9 33.7×44.6 62.5×82.6
KFR-M6541-20（320万画素） 32.8×43.8 43.7×58.3 40×53.4 57.5×76.7 47.6×63.6 88.1×117.6
KFR-M6541-30（500万画素） 26.5×35.4 35.2×47.1 32.3×43.1 46.4×61.9 38.4×51.3 71.1×95

光学倍率 0.161 0.121 0.132 0.092 0.111 0.060 

2.0

WD[mm] 50 65.1 91.2 123.6 196.3 319.1

視野サイズ
縦×横
[mm]

KFR-M6541-00（40万画素） 18.5×24.6 23.1×30.8 22.9×30.6 30.4×40.6 28.6×38.1 47×62.7
KFR-M6541-10（160万画素） 18.6×24.6 23.2×30.8 23.1×30.6 30.7×40.6 28.8×38.1 47.4×62.7
KFR-M6541-20（320万画素） 26.3×35.1 32.8×43.8 32.6×43.5 43.3×57.8 40.6×54.3 66.9×89.3
KFR-M6541-30（500万画素） 21.2×28.3 26.5×35.4 26.3×35.1 35×46.7 32.8×43.8 54×72.1

光学倍率 0.201 0.161 0.162 0.122 0.130 0.079 

5.0

WD[mm] 104.2 129

視野サイズ
縦×横
[mm]

KFR-M6541-00（40万画素） 14.8×19.8 18.6×24.9
KFR-M6541-10（160万画素） 15×19.8 18.8×24.9
KFR-M6541-20（320万画素） 21.1×28.2 26.5×35.4
KFR-M6541-30（500万画素） 17×22.8 21.4×28.6

光学倍率 0.250 0.199 
※ WDはレンズ先端基準です。

接写
リング
[mm]

レンズ
8mmメガピクセル
KCX-M7214-40

12mmメガピクセル
KCX-M7214-50

16mmメガピクセル
KCX-M7214-60

25mmメガピクセル
KCX-M7214-70

無し

WD[mm] 100 100 100 150

視野サイズ
縦×横
[mm]

KFR-M6541-00（40万画素） 53.1×70.8 37.2×49.6 27.3×36.4 24.9×33.2
KFR-M6541-10（160万画素） 53.5×70.8 37.5×49.6 27.5×36.4 25.1×33.2
KFR-M6541-20（320万画素） 75.5×100.8 52.9×70.6 38.8×51.9 35.5×47.3
KFR-M6541-30（500万画素） 61×81.4 42.7×57 31.3×41.9 28.6×38.2

光学倍率 0.070 0.100 0.136 0.149 

0.5

WD[mm] 46 113.6 66.1 283.2 77.8 505.4 130.3 1232.2

視野サイズ
縦×横
[mm]

KFR-M6541-00（40万画素） 28.1×37.5 59×78.7 25.8×34.4 90.7×120.9 22.4×29.8 120×160 22×29.3 186×248
KFR-M6541-10（160万画素） 28.4×37.5 59.5×78.7 26×34.4 91.4×120.9 22.5×29.8 120.9×160 22.1×29.3 187.5×248
KFR-M6541-20（320万画素） 40×53.4 83.9×112 36.7×49 129×172.1 31.8×42.5 170.6×227.7 31.3×41.7 264.5×353
KFR-M6541-30（500万画素） 32.3×43.1 67.7×90.4 29.6×39.5 104.1×139 25.7×34.3 137.7×183.8 25.2×33.7 213.5×285

光学倍率 0.132 0.063 0.144 0.041 0.166 0.031 0.169 0.020 

1.0

WD[mm] 47.2 131.9 62.6 243 114.6 607.2

視野サイズ
縦×横
[mm]

KFR-M6541-00（40万画素） 20.1×26.8 45.9×61.2 18.8×25.1 60×80 19.6×26.2 93×124
KFR-M6541-10（160万画素） 20.2×26.8 46.2×61.2 19×25.1 60.4×80 19.8×26.2 93.7×124
KFR-M6541-20（320万画素） 28.5×38.1 65.3×87.1 26.8×35.8 85.3×113.8 27.9×37.3 132.2×176.5
KFR-M6541-30（500万画素） 23×30.8 52.7×70.3 21.6×28.9 68.8×91.9 22.5×30.1 106.7×142.5

光学倍率 0.185 0.081 0.197 0.062 0.189 0.040 

1.5

WD[mm] 35.2 81.4 51.5 155.5 102 398.9

視野サイズ
縦×横
[mm]

KFR-M6541-00（40万画素） 16.5×22 33.2×44.2 16.3×21.7 40×53.3 17.7×23.7 62×82.6
KFR-M6541-10（160万画素） 16.6×22 33.4×44.2 16.4×21.7 40.3×53.3 17.9×23.7 62.5×82.6
KFR-M6541-20（320万画素） 23.5×31.3 47.2×63 23.2×30.9 56.8×75.9 25.3×33.7 88.1×117.6
KFR-M6541-30（500万画素） 18.9×25.3 38.1×50.8 18.7×25 45.9×61.2 20.4×27.2 71.1×95

光学倍率 0.225 0.112 0.228 0.093 0.209 0.060 

2.0

WD[mm] 43 111.7 91.5 294.7

視野サイズ
縦×横
[mm]

KFR-M6541-00（40万画素） 14.3×19.1 30.2×40.3 16.2×21.6 46.5×62
KFR-M6541-10（160万画素） 14.4×19.1 30.4×40.3 16.3×21.6 46.8×62
KFR-M6541-20（320万画素） 20.4×27.2 43×57.3 23.1×30.8 66.1×88.2
KFR-M6541-30（500万画素） 16.4×22 34.7×46.3 18.6×24.8 53.3×71.2

光学倍率 0.259 0.123 0.229 0.080 

5.0

WD[mm] 53.9 107.2

視野サイズ
縦×横
[mm]

KFR-M6541-00（40万画素） 10.6×14.2 18.6×24.8
KFR-M6541-10（160万画素） 10.7×14.2 18.7×24.8
KFR-M6541-20（320万画素） 15.1×20.2 26.4×35.3
KFR-M6541-30（500万画素） 12.2×16.3 21.3×28.5

光学倍率 0.349 0.200 
※ 標準のレンズと接写リングを利用した際の視野角一覧です。（接写リング無しでは最近接）
※ 接写リングを利用しない場合は、この表の値より小さいWDを採用することができません。
※ 接写リングを利用する場合は、この値付近のWDしか採用することができません。
※ この表の値はあくまでも参考値であり、絶対的な指標ではありません。

■ 接写リング使用時の視野サイズ・WD（ワークディスタンス）・倍率表



リニアコンベアモジュール

LC
M

R
200

単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

G
X

リニアコンベアモジュール

LC
M

100
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

R
obonity

リ
ニ
ア
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

PH
A

SER
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

FLIP-X
小
型
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

TRANSERVO
直
交
ロ
ボ
ッ
ト

X
Y-X

ピ
ッ
ク
＆
プ
レ
イ
ス

Y
P-X

ク
リ
ー
ン

C
LEA

N
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ

CONTROLLER
各
種
情
報

INFORMATION
ス
カ
ラ
ロ
ボ
ッ
ト

Y
K

-X

669

ロ
ボ
ッ
ト

ポ
ジ
シ
ョ
ナ

パ
ル
ス
列

ド
ラ
イ
バ

ロ
ボ
ッ
ト

コ
ン
ト
ロ
ー
ラ

オ
プ
シ
ョ
ン

RC
XiV
Y2+

付属品及びオプションパーツ
RCXiVY2+ System

■ 標準付属品

● RCXiVY2+ ユニット
RCXiVY2+ユニットは、ロボットコントローラ
RCX340、RCX320にロボットビジョンを追加
するためのユニットです。

● RCXiVY2+ユニット

型式
照明無し KFR-M4400-V0
照明有り KFR-M4400-L0

● RCXiVY2+ユニット付属品
名称 型式

トリガ入力ケーブル 
コネクタセット KX0-M657K-00
24V電源コネクタ KCF-M5382-00

●  パソコン用サポートソフト 
RCXiVY2+Studio
ロボットコントローラと接続して、品種・基準
マークの登録や、ロボット自動運転中のサー
チ状況をモニタするためのRCXiVY2+システ
ムの支援ソフトウェアです。

RCXiVY2+ Studio

WEBサイト（メンバーサイト）より
ダウンロード

動作環境

OS

Microsoft Windows XP / Windows Vista (32bit/64bit)、
Windows 7 (32bit/64bit) / Windows 8 (32bit/64bit)、
Windows 8.1 (32bit/64bit) / Windows 10 (32bit/64bit)、
Windows11（対応バージョンV3.06.03.00～）

CPU お使いのOSの推奨する環境以上
メモリ お使いのOSが推奨する環境以上

ハードディスク
インストールドライブに30MBの空き容量が必要
※その他に、画像やデータを保存するための空き容量が必要です。

ディスプレイ 800×600ドット以上、32768色（16bit High Color）以上（推奨）
通信ポート TCP/IP対応Ethernetポート
※ Microsoft Windows XP、Windows Vista、Windows 7、Windows 8、Windows 8.1 お よ びWindows 10は 米 国Microsoft 

Corporation の米国およびその他の国における登録商標です。
※ Ethernetは米国XEROX社の登録商標です。

RCXiVY2+ System取扱説明書は弊社WEBサイトよりダウンロードできます。詳細をご確認いただく場合は、こちらをご利用ください。
https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/
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RC
XiV
Y2+

■ オプション品

● CMOSカメラ 型 式

40万画素 720（H）×540（V） KFR-M6541-00
160万画素 1440（H）×1080（V）KFR-M6541-10
320万画素 2048（H）×1536（V）KFR-M6541-20
500万画素 2592（H）×1944（V）KFR-M6541-30

● レンズ 型式

8mm KCX-M7214-00
12mm KCX-M7214-10
16mm KCX-M7214-20
25mm KCX-M7214-30
8mm（メガピクセル対応） KCX-M7214-40
12mm（メガピクセル対応） KCX-M7214-50
16mm（メガピクセル対応） KCX-M7214-60
25mm（メガピクセル対応） KCX-M7214-70

※ iVY2と共通です。

● 接写リング 型式

0.5mm KX0-M7215-00
1.0mm KX0-M7215-10
2.0mm KX0-M7215-20
5.0mm KX0-M7215-40

● 照明制御ボード
RCXiVY2+システムに照明制御機能を追加す
るためのボードです。（出荷時はRCXiVY2+ユ
ニットに組み込み）

● 照明制御ボード
名称 型式

照明制御ボード KCX-M4403-L0

● 照明制御ボード付属品
名称 型式

照明電源ケーブルコネクタセット KX0-M657K-10

● トラッキングボード
RCX340・RCX320コントローラにコンベア
トラッキング機能を追加するためのボード
です。

● トラッキングボード
名称 単品型式

トラッキングボード KCX-M4400-T0
● トラッキングボード付属品

名称 単品型式
トラッキングエンコーダコネクタ KX0-M657K-20

● カメラケーブル
カメラとRCXiVY2+ユニットをつなぐケーブ
ルです。

L±50 25.7

M2

10.7 9.6

2620

カメラケーブル外観図 ケーブル長（L） 型式
5m KCX-M66F0-00
10m KCX-M66F0-10
15m KCX-M66F0-20
※ iVY2と共通です。

●  シールドクロス付LANケーブル
（5m） 型式 KX0-M55G0-00

●  トラッキングエンコーダケーブル
（10m） 型式

エンコーダ1台接続時 KX0-M66AF-00
エンコーダ2台接続時 KCX-M66AF-10

●  キャリブレーション治具 
（大小アタッチメント付き） 型式 KCX-M7200-00

RCXiVY2+ System
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■  構造

●シングルカム構造

独特なカム構造によりシンプルかつ
コンパクトを実現。 
セルフロックは働かないため、外力で
フィンガを動かせます。

●ダブルカム構造

独特なギア付のダブルカム構造。高い
把持力をシンプルな構造でコンパクト
に実現しました。

●ボールネジ構造

研磨ボールねじをベルト駆動させる
ことで、高効率・高精度でロングスト
ロークで実現しました。

●小型ボールガイド構造

特殊カムの採用により軽量・コン
パクト。ガラス関係の丸径ワーク
の搬送に最適です。

コントローラにグリッパ制御ボードを
組み込み、電動グリッパをロボットの付
加軸として設定するだけ。

ヤマハロボット言語による一括制御で
簡単操作を実現できます！

電動グリッパ

YRG Series

YRG-2005SS

YRG-2005W

YRG-2020FS/YRG-2840FS

YRG-2004T YRG-2013T YRG-2820T YRG-4230T

YRG-2020FT/YRG-2840FT

YRG-2810W

YRG-4220W

YRG-2010S
YRG-2815S YRG-4225S

YRG-2005SS

YRG-2005W

YRG-2020FS/YRG-2840FS

YRG-2004T YRG-2013T YRG-2820T YRG-4230T

YRG-2020FT/YRG-2840FT

YRG-2810W

YRG-4220W

YRG-2010S
YRG-2815S YRG-4225S

YRG-2005SS

YRG-2005W

YRG-2020FS/YRG-2840FS

YRG-2004T YRG-2013T YRG-2820T YRG-4230T

YRG-2020FT/YRG-2840FT

YRG-2810W

YRG-4220W

YRG-2010S
YRG-2815S YRG-4225S

■ システム構成図

PWR
RDY
RUN
ALM

0V
24V

プログラミングボックス

パソコン

ヤマハロボット
・スカラロボット
・直交ロボット
・単軸ロボット

グリッパ用駆動電源
DC24V
グリッパ用駆動電源
DC24V

グリッパ

中継ケーブル中継ケーブル

●RCX320/RCX340

YRG Series
YRGシリーズ
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小型シングルカムタイプ

YRG-2005SS
■ 基本仕様
型名 YRG-2005SS
型式 KCF-M2010-A0
把
持
力

最大連続定格 N 5
最小設定 %（N） 30（1.5）
分解能 %（N） 1（0.05）

開閉ストローク mm 3.2

速
度

最大 mm/sec 100
最小設定 %（mm/sec） 20（20）
分解能 %（mm/sec） 1（1）
最大把持速度 % 50

繰り返し位置決め精度 mm ±0.02
ガイド機構 リニアガイド
最大把持質量 kg ※1 0.05
本体質量 g 90

● 把持力制御：30 ～ 100%（1%単位）　● 速度制御：20 ～ 100%（1%単位）　
● 加速度制御：1 ～ 100%（1%単位） 　 ● 多点位置制御：最大10,000点

※ フィンガの設計に当たっては、極力短く、軽量なものにしてください。
※ 運転中フィンガに過度の衝撃力がかからないように、パラメータと把持移動コマンドの把持力（%）を設定

してください。
※ フィンガの取り付け、取り外しの際は、ガイドブロックに過度の力や衝撃がかからないように、フィンガそ

のものをしっかり支えてボルトの締め付けを行ってください。
※ フィンガの材質、形状、把持面の状態により、把持できるワークの質量は大きく異なります。

※1. 最大把持質量は、最大連続定格把持力で把持する場合の上限質量です。 
把持するワークの質量はこれを上限に、把持した状態での加減速、旋回動作による慣性力を考慮した上
で決定してください。

■ 許容負荷・負荷モーメント

YRG-2005SS

ガ
イ
ド
部

許容荷重 F N 12
許容ピッチングモーメント Mp N・m 0.04
許容ヨーイングモーメント My N・m 0.04
許容ローリングモーメント Mr N・m 0.08

フ
ィ
ン
ガ

最大質量（1対） g 10
最大把持位置 L mm 20
最大オーバーハング H mm 20

 ・  ガイド部の許容荷重、許容モーメントが表の値以下になるように、フィンガを取り付けてください。
 ・  フィンガの質量、および取付面から把持点までの把持長（L）とオーバーハング（H）は、表の値以下になるようにしてください。
 ・  LとHの組み合わせはお問合せください。

Mr

H

Mp

My

F

L

■ 把持力と力指定（％）の関係

0

1

2

3

4

5

6

7

8

30 40 50 60 70 80 90 100
力指定（％）

把
持
力

YRG-2005SS
(N)

・把持力と力指定 (%) の関係のグラフは目安としてください。実際の把持力はバラツキがあります。

YRG-2005SS

矢視Ｂ

Ｂ

Ａ

コネクタ

20

 0
-0.01 3.5

9.5

1.5

4±0.03

10

51
5

有効深さ1.5

（12）

矢視Ａ  

16

8 8

3
2.5 2.5

3

+0.010
 0

11±0.1

（ケーブル＋コネクタ全長）
180±10

取付用

    

8.5

6

1.5

配線口、エンコーダ部カバー
（熱収縮チューブ）

11±0.1

3.5

（位置決めピン）

3.2st

14.5

12
5±0.025

20.5±0.1

8±0.03
6±0.03

12
20.5±0.1

取付用
+0.010
 0

16
20.5±0.1

（フィンガ取付用）

20.5±0.1

2-M3有効深さ32-φ1H7（          ）
有効深さ1.5

（16.5）

（29.3）（61.8）
（44.2）

(5.8)～9

2-φ1.5

2-φ1H7（          ）

2-M3有効深さ3

(0)～4

2-M2有効深さ3.5

※ ケーブルは極度な屈曲を避け、可動しないように固定させてください。 
ケーブル根本に無理な力がかからないようにしてください。

YRG Series



リニアコンベアモジュール

LC
M

R
200

単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

G
X

リニアコンベアモジュール

LC
M

100
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

R
obonity

リ
ニ
ア
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

PH
A

SER
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

FLIP-X
小
型
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

TRANSERVO
直
交
ロ
ボ
ッ
ト

X
Y-X

ピ
ッ
ク
＆
プ
レ
イ
ス

Y
P-X

ク
リ
ー
ン

C
LEA

N
コ
ン
ト
ロ
ー
ラ

CONTROLLER
各
種
情
報

INFORMATION
ス
カ
ラ
ロ
ボ
ッ
ト

Y
K

-X

674

ロ
ボ
ッ
ト

ポ
ジ
シ
ョ
ナ

パ
ル
ス
列

ド
ラ
イ
バ

ロ
ボ
ッ
ト

コ
ン
ト
ロ
ー
ラ

電
動
グ
リ
ッ
パ

オ
プ
シ
ョ
ン

シングルカムタイプ

YRG-2010S/2815S/4225S
■ 基本仕様
型名 YRG-2010S YRG-2815S YRG-4225S
型式 KCF-M2011-A0 KCF-M2011-B0 KCF-M2011-C0
把
持
力

最大連続定格 N 6 22 40
最小設定 %（N） 30（1.8） 30（6.6） 30（12）
分解能 %（N） 1（0.06） 1（0.22） 1（0.4）

開閉ストローク mm 7.6 14.3 23.5

速
度

最大 mm/sec 100
最小設定 %（mm/sec） 20（20）
分解能 %（mm/sec） 1（1）
最大把持速度 % 50

繰り返し位置決め精度 mm ±0.02
ガイド機構 リニアガイド
最大把持質量 kg ※1 0.06 0.22 0.4
本体質量 g 160 300 580

● 把持力制御：30 ～ 100%（1%単位）　● 速度制御：20 ～ 100%（1%単位）　
● 加速度制御：1 ～ 100%（1%単位） 　 ● 多点位置制御：最大10,000点

※ フィンガの設計に当たっては、極力短く、軽量なものにしてください。
※ 運転中フィンガに過度の衝撃力がかからないように、パラメータと把持移動コマンドの把持力（%）を設定

してください。
※ フィンガの取り付け、取り外しの際は、ガイドブロックに過度の力や衝撃がかからないように、フィンガそ

のものをしっかり支えてボルトの締め付けを行ってください。
※ フィンガの材質、形状、把持面の状態により、把持できるワークの質量は大きく異なります。

※1. 最大把持質量は、最大連続定格把持力で把持する場合の上限質量です。 
把持するワークの質量はこれを上限に、把持した状態での加減速、旋回動作による慣性力を考慮した上
で決定してください。

■ 許容負荷・負荷モーメント
YRG-2010S YRG-2815S YRG-4225S

ガ
イ
ド
部

許容荷重 F N 450 350 600
許容ピッチングモーメント Mp N・m 0.7 0.5 1.1
許容ヨーイングモーメント My N・m 0.8 0.6 1.3
許容ローリングモーメント Mr N・m 2.3 2.8 8.6

フ
ィ
ン
ガ

最大質量（1対） g 15 30 50
最大把持位置 L mm 20 20 25
最大オーバーハング H mm 20 25 30

 ・  ガイド部の許容荷重、許容モーメントが表の値以下になるように、フィンガを取り付けてください。
 ・  フィンガの質量、および取付面から把持点までの把持長（L）とオーバーハング（H）は、表の値以下になるようにしてください。
 ・  LとHの組み合わせはお問合せください。

Mr

H

Mp

My

F

L

■ 把持力と力指定（％）の関係

30 40 50 60 70 80 90 100
力指定（％）

YRG-2010S

60

40

30

20

10

50

0

YRG-2815S

YRG-4225S  

把
持
力
(N)

・把持力と力指定 (%) の関係のグラフは目安としてください。実際の把持力はバラツキがあります。

YRG-2010S/2815S/4225S

14

M

JL

E
ED

Q

D

F
W

＋0.012
　0

＋0.010
　0 B

CB

AB

SBSA

G

A

M

J

A

L

R

AA

A

A

2-HZ

矢視 A

アタッチメント取付用
取付用（反対側も取付可）

取付用

取付用

取付面

アタッチメント取付用

YRG-4225SYRG-2010S
YRG-2815S

取付面

取付面

取付面

取付面

B

矢視 B

5.5

12.5

SC TE
7.54-U有効深さV

φ3H7（          ）深2 φ6H7（          ）深2

2×2-N有効深さP

2×1-N有効深さP

2×4-U有効深さVB

2×4-U有効深さVA RA

A AA AB B CB D E ED F G H J L

YRG-2010S 17 17 17 12 27 2 9  0
-0.05 20 71 8.4~16 φ3  0

-0.01 5 3.5

YRG-2815S 24 24 14 15 38 2 14  0
-0.05 25 78 9.6~23.9 φ3  0

-0.01 6 4.3

YRG-4225S 36 25 13 20 50 3 24  0
-0.05 40 86 12~35.5 φ4  0

-0.012 6.5 5.5

M N P Q R RA SA SB SC TE U V VA VB W Z
YRG-2010S 12.1 M3 5 24 34 165±10 13 17 8.3 5 M3 5 6 6 61 2.2
YRG-2815S 15 M4 5 32 46 140±10 16 21 9.3 6 M4 6 8 8 69 2
YRG-4225S 17.4 M5 8 46 60 235±10 18 24 10.8 7.5 M5 7.5 8 10 72 3

YRG Series
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YRG Series
ダブルカムタイプ

YRG-2005W/2810W/4220W
■ 基本仕様
型名 YRG-2005W YRG-2810W YRG-4220W
型式 KCF-M2012-A0 KCF-M2012-B0 KCF-M2012-C0
把
持
力

最大連続定格 N 50 150 250
最小設定 %（N） 30（15） 30（45） 30（75）
分解能 %（N） 1（0.5） 1（1.5） 1（2.5）

開閉ストローク mm 5 10 19.3

速
度

最大 mm/sec 60 60 45
最小設定 %（mm/sec） 20（12） 20（12） 20（9）
分解能 %（mm/sec） 1（0.6） 1（0.7） 1（0.45）
最大把持速度 % 50

繰り返し位置決め精度 mm ±0.03
ガイド機構 リニアガイド
最大把持質量 kg ※1 0.5 1.5 2.5
本体質量 g 200 350 800

● 把持力制御：30 ～ 100%（1%単位）　● 速度制御：20 ～ 100%（1%単位）　
● 加速度制御：1 ～ 100%（1%単位） 　 ● 多点位置制御：最大10,000点

※ フィンガの設計に当たっては、極力短く、軽量なものにしてください。
※ 運転中フィンガに過度の衝撃力がかからないように、パラメータと把持移動コマンドの把持力（%）を設定

してください。
※ フィンガの取り付け、取り外しの際は、ガイドブロックに過度の力や衝撃がかからないように、フィンガそ

のものをしっかり支えてボルトの締め付けを行ってください。
※ フィンガの材質、形状、把持面の状態により、把持できるワークの質量は大きく異なります。

※1. 最大把持質量は、最大連続定格把持力で把持する場合の上限質量です。 
把持するワークの質量はこれを上限に、把持した状態での加減速、旋回動作による慣性力を考慮した上
で決定してください。

■ 許容負荷・負荷モーメント
YRG-2005W YRG-2810W YRG-4220W

ガ
イ
ド
部

許容荷重 F N 1000 1000 2000
許容ピッチングモーメント Mp N・m 6.7 8.1 20.1
許容ヨーイングモーメント My N・m 4 4.8 12
許容ローリングモーメント Mr N・m 5.1 7.8 25.9

フ
ィ
ン
ガ

最大質量（1対） g 40 80 200
最大把持位置 L mm 30 30 50
最大オーバーハング H mm 20 20 30

 ・  ガイド部の許容荷重、許容モーメントが表の値以下になるように、フィンガを取り付けてください。
 ・  フィンガの質量、および取付面から把持点までの把持長（L）とオーバーハング（H）は、表の値以下になるようにしてください。
 ・  LとHの組み合わせはお問合せください。

Mr

H

Mp

My

F

L

■ 把持力と力指定（％）の関係

30 40 50 60 80 90 100
力指定（％）

YRG-2005W

70

300

200

150

100

50

250

0

YRG-2810W
YRG-4220W

把
持
力
(N)

・把持力と力指定 (%) の関係のグラフは目安としてください。実際の把持力はバラツキがあります。

YRG-2005W/2810W/4220W

M

KJL

J K

M

L

アタッチメント取付用

2×2-N有効深さP
アタッチメント取付用

14

矢視 A
YRG-4220WYRG-2005W

YRG-2810W

＋0.012
　0

＋0.010
　0

G

R
A

A

AA

SA

Q

E
ED

D

F

A

2-H

SB

AB

CB

B

X1

X

Z

取付用

4-U有効深さVA
取付用

2×4-U有効深さVB
取付用（反対側も取付可）

A

W
取付面 取付面取付面

取付面

B

矢視 B
RA

取付面

5.5

12.5

SC TE
7.5

4-U有効深さV

φ3H7（          ）深2
φ6H7（          ）深2

2×4-N有効深さP

A AA AB B CB D E ED F G H J K L

YRG-2005W 17 17 17 12 27 2 9  0
-0.05 20 74 10.6~15.6 φ4  0

-0.012 6 8 4.6

YRG-2810W 24 24 14 15 38 2 14  0
-0.05 25 80 12.6~22.6 φ5  0

-0.012 7 10 5.65

YRG-4220W 36 25 13 20 50 3 24  0
-0.05 40 90 17.0~36.3 φ6  0-0.012 8 15 7.5

M N P Q R RA SA SB SC TE U V VA VB W X X1 Z
YRG-2005W 22.5 M3 5 24 34 165±10 13 17 8.3 5 M3 5 6 6 64 52 54 2.2
YRG-2810W 27.5 M4 5 32 46 140±10 16 21 9.3 6 M4 6 8 8 71 67 61 2
YRG-4220W 37 M5 8 46 60 235±10 18 24 10.8 7.5 M5 7.5 8 10 76 96 63 3
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ねじタイプストレート形

YRG-2020FS/2840FS
■ 基本仕様
型名 YRG-2020FS YRG-2840FS
型式 KCF-M2013-A0 KCF-M2013-B0
把
持
力

最大連続定格 N 50 150
最小設定 %（N） 30（15） 30（45）
分解能 %（N） 1（0.5） 1（1.5）

開閉ストローク mm 19 38

速
度

最大 mm/sec 50 50
最小設定 %（mm/sec） 20（10） 20（10）
分解能 %（mm/sec） 1（0.5） 1（0.5）
最大把持速度 % 50 50

繰り返し位置決め精度 mm ±0.01 ±0.01
ガイド機構 リニアガイド
最大把持質量 kg ※1 0.5 1.5
本体質量 g 420 880

● 把持力制御：30 ～ 100%（1%単位）　● 速度制御：20 ～ 100%（1%単位）　
● 加速度制御：1 ～ 100%（1%単位） 　 ● 多点位置制御：最大10,000点

※ フィンガの設計に当たっては、極力短く、軽量なものにしてください。
※ 運転中フィンガに過度の衝撃力がかからないように、パラメータと把持移動コマンドの把持力（%）を設定

してください。
※ フィンガの取り付け、取り外しの際は、ガイドブロックに過度の力や衝撃がかからないように、フィンガそ

のものをしっかり支えてボルトの締め付けを行ってください。
※ フィンガの材質、形状、把持面の状態により、把持できるワークの質量は大きく異なります。

※1. 最大把持質量は、最大連続定格把持力で把持する場合の上限質量です。 
把持するワークの質量はこれを上限に、把持した状態での加減速、旋回動作による慣性力を考慮した上
で決定してください。

■ 許容負荷・負荷モーメント
YRG-2020FS YRG-2840FS

ガ
イ
ド
部

許容荷重 F N 1000 1300
許容ピッチングモーメント Mp N・m 3.5 5
許容ヨーイングモーメント My N・m 4.2 6
許容ローリングモーメント Mr N・m 7.3 12.7

フ
ィ
ン
ガ

最大質量（1対） g 40 80
最大把持位置 L mm 30 30
最大オーバーハング H mm 20 20

 ・  ガイド部の許容荷重、許容モーメントが表の値以下になるように、フィンガを取り付けてください。
 ・  フィンガの質量、および取付面から把持点までの把持長（L）とオーバーハング（H）は、表の値以下になるようにしてください。
 ・  LとHの組み合わせはお問合せください。

Mr

H

Mp

My

F

L

■ 把持力と力指定（％）の関係

30 40 50 60 70 1009080

200

180

160

140

120
100

80
60
40
20

0

力指定（％）

把
持
力
(N)

YRG-2840FS

YRG-2020FS

・把持力と力指定 (%) の関係のグラフは目安としてください。実際の把持力はバラツキがあります。

YRG-2020FS/2840FS
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コネクタ
DDK (DK-2100D-12R)

4-U有効深さV
取付用

φ10Ｈ7深3φ3Ｈ7深3

2x2-N有効深さP
アタッチメント取付用

4-M4有効深さ6
取付用

F
2

φ3H7深3

φ10H7深3

4-U有効深さV
取付用

YRG Series

A B BD C D E ED F G H J K L M N

YRG-2020FS 22 12 15 12 2 14  0 
-0.05 25 69 10.5~29.5 φ3  0 

-0.01 6 12 4.5 27.5 M3
YRG-2840FS 30 15 20 16 2 18  0 

-0.05 30 84 13~51 φ4  0 
-0.012 8 14 5.5 34.5 M4

P Q R RA S SA SB T TA TB TC TD U V W WA Y Z
YRG-2020FS 5 30 76 175±10 27 27 4 9 24 24 30 12.5 M4 6 60 9 38 2
YRG-2840FS 7.5 40 110 135±10 40 40 5 12 28 28 36 14 M5 7.5 72 12 55 3

※ ケーブルは極度な屈曲を避け、可動しないように固定させてください。 
ケーブル根本に無理な力がかからないようにしてください。
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YRG Series
ねじタイプティー形

YRG-2020FT/2840FT
■ 基本仕様
型名 YRG-2020FT YRG-2840FT
型式 KCF-M2014-A0 KCF-M2014-B0
把
持
力

最大連続定格 N 50 150
最小設定 %（N） 30（15） 30（45）
分解能 %（N） 1（0.5） 1（1.5）

開閉ストローク mm 19 38

速
度

最大 mm/sec 50 50
最小設定 %（mm/sec） 20（10） 20（10）
分解能 %（mm/sec） 1（0.5） 1（0.5）
最大把持速度 % 50 50

繰り返し位置決め精度 mm ±0.01 ±0.01
ガイド機構 リニアガイド
最大把持質量 kg ※1 0.5 1.5
本体質量 g 420 890

● 把持力制御：30 ～ 100%（1%単位）　● 速度制御：20 ～ 100%（1%単位）　
● 加速度制御：1 ～ 100%（1%単位） 　 ● 多点位置制御：最大10,000点

※ フィンガの設計に当たっては、極力短く、軽量なものにしてください。
※ 運転中フィンガに過度の衝撃力がかからないように、パラメータと把持移動コマンドの把持力（%）を設定

してください。
※ フィンガの取り付け、取り外しの際は、ガイドブロックに過度の力や衝撃がかからないように、フィンガそ

のものをしっかり支えてボルトの締め付けを行ってください。
※ フィンガの材質、形状、把持面の状態により、把持できるワークの質量は大きく異なります。

※1. 最大把持質量は、最大連続定格把持力で把持する場合の上限質量です。 
把持するワークの質量はこれを上限に、把持した状態での加減速、旋回動作による慣性力を考慮した上
で決定してください。

■ 許容負荷・負荷モーメント
YRG-2020FT YRG-2840FT

ガ
イ
ド
部

許容荷重 F N 1000 1300
許容ピッチングモーメント Mp N・m 3.5 5
許容ヨーイングモーメント My N・m 4.2 6
許容ローリングモーメント Mr N・m 7.3 12.7

フ
ィ
ン
ガ

最大質量（1対） g 40 80
最大把持位置 L mm 30 30
最大オーバーハング H mm 20 20

 ・  ガイド部の許容荷重、許容モーメントが表の値以下になるように、フィンガを取り付けてください。
 ・  フィンガの質量、および取付面から把持点までの把持長（L）とオーバーハング（H）は、表の値以下になるようにしてください。
 ・  LとHの組み合わせはお問合せください。

Mr

H

Mp

My

F

L

■ 把持力と力指定（％）の関係

力指定（％）

把
持
力
(N)

30 40 50 60 70 1009080
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180
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40
20
0

YRG-2020FT

YRG-2840FT

・把持力と力指定 (%) の関係のグラフは目安としてください。実際の把持力はバラツキがあります。

YRG-2020FT/2840FT
コネクタ
DDK (DK-2100D-12R)

（
3.

5）

(20)

Y

TC

TE

RA

G

TA
TA

C

B

SAASA

R

H

ED

E

Z

DF

H

AS

T
C

TB
C

SB A SB
Q

W

ZA

L J JA

M

S

4-U有効深さV
取付用

2x2-N有効深さP
アタッチメント取付用

φ10Ｈ7深3

φ3Ｈ7深3

4-U有効深さV
取付用

4-U有効深さV
取付用

A B C D E ED F G H J JA K L M N P

YRG-2020FT 22 12 12 2 14  0 
-0.05 25 39 10.5~29.5 φ3  0 

-0.01 6 12 12 4.5 27.5 M3 5
YRG-2840FT 30 15 16 2 18  0 

-0.05 30 52 13~51 φ4  0 
-0.012 8 14 14 5.5 34.5 M4 7.5

Q R RA S SA SB T TA TB TC TD TE U V W Y Z ZA
YRG-2020FT 30 76 175±10 27 27 4 24 9 24 30 12.5 12.5 M4 6 60 38 2 9
YRG-2840FT 40 110 135±10 40 40 5 28 12 28 36 14 14 M5 7.5 72 55 3 12

※ ケーブルは極度な屈曲を避け、可動しないように固定させてください。 
ケーブル根本に無理な力がかからないようにしてください。
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YRG Series
三つ爪タイプ

YRG-2004T
■ 基本仕様
型名 YRG-2004T
型式 KCF-M2015-A0
把
持
力

最大連続定格 N 2.5
最小設定 %（N） 30（0.75）
分解能 %（N） 1（0.025）

開閉ストローク mm 3.5

速
度

最大 mm/sec 100
最小設定 %（mm/sec） 20（20）
分解能 %（mm/sec） 1（1）
最大把持速度 % 50

繰り返し位置決め精度 mm ±0.03
ガイド機構 リニアガイド
最大把持質量 kg ※1 0.02
本体質量 g 90

● 把持力制御：30 ～ 100%（1%単位）　● 速度制御：20 ～ 100%（1%単位）　
● 加速度制御：1 ～ 100%（1%単位） 　 ● 多点位置制御：最大10,000点

※ フィンガの設計に当たっては、極力短く、軽量なものにしてください。
※ 運転中フィンガに過度の衝撃力がかからないように、パラメータと把持移動コマンドの把持力（%）を設定

してください。
※ フィンガの取り付け、取り外しの際は、ガイドブロックに過度の力や衝撃がかからないように、フィンガそ

のものをしっかり支えてボルトの締め付けを行ってください。
※ フィンガの材質、形状、把持面の状態により、把持できるワークの質量は大きく異なります。

※1. 最大把持質量は、最大連続定格把持力で把持する場合の上限質量です。 
把持するワークの質量はこれを上限に、把持した状態での加減速、旋回動作による慣性力を考慮した上
で決定してください。

■ 許容負荷・負荷モーメント

YRG-2004T

フ
ィ
ン
ガ

許容荷重 N 6
許容ピッチングモーメント N・m 0.02
最大質量（1対） g 10
最大把持位置 L mm 15

 ・ フィンガ取付面から距離Ｌのところに外力ＦaとＦbが加わる場合の荷重（F）とモーメント（Ｍ）は、以下の計算式で算出することができます。
  F = Fa + W × g

L
H

外力：Fa

外力：Fb
把持点

ワーク：W

フィンガ

■ 把持力と力指定（％）の関係

30 40 50 60 70 1009080
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YRG-2004T

力指定（％）

把
持
力
(N)

・把持力と力指定 (%) の関係のグラフは目安としてください。実際の把持力はバラツキがあります。

YRG-2004T
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0. 0
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0. 0
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120°
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13
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1.5

(1~)3

2st
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2.5 6
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φ
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1.5

φ27

3

13.5

44.9

(61.4)

8
5
±

0.
05

9.
5

6.
5

2-φ1H7(+0.010
 0 )

有効深さ1.5

2-M3 有効深さ3
取付用

1.5

2x2-M3 有効深さ3
取付用　反対側も同寸法

2x2-φ1H7(+0.010
 0 ) 有効深さ1.5

反対側も同寸法

9.
5

6.
5

5±
0.

05
8

2-φ1H7( +0.010
 0 )

有効深さ1.5

2-M3 有効深さ3
取付用

3-M2 有効深さ4
爪取付用

180±10

コネクタ
DDK(DK-2100D-12R)

  M = Fb × L
 
   F ： 荷重 〔N〕
  M ： モーメント 〔N･m〕
  L ： 外力作用点距離 〔m〕
  Fa ： 外力 〔N〕
  Fb ： 外力 〔N〕

  W ： ワークの質量 〔Kg〕
  g ： 重力加速度 〔m/s2〕
  H ： 把持点距離 〔m〕

※ ケーブルは極度な屈曲を避け、可動しないように固定させてください。 
ケーブル根本に無理な力がかからないようにしてください。
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YRG Series
三つ爪タイプ

YRG-2013T/2820T/4230T
■ 基本仕様
型名 YRG-2013T YRG-2820T YRG-4230T
型式 KCF-M2015-B0 KCF-M2015-C0 KCF-M2015-D0
把
持
力

最大連続定格 N 2 10 20
最小設定 %（N） 30（0.6） 30（3） 30（6）
分解能 %（N） 1（0.02） 1（0.1） 1（0.2）

開閉ストローク mm 13 20 30

速
度

最大 mm/sec 100
最小設定 %（mm/sec） 20（20）
分解能 %（mm/sec） 1（1） 1（1） 1（1）
最大把持速度 % 50 50 50

繰り返し位置決め精度 mm ±0.03
ガイド機構 リニアガイド
最大把持質量 kg ※1 0.02 0.1 0.2
本体質量 g 190 340 640

● 把持力制御：30 ～ 100%（1%単位）　● 速度制御：20 ～ 100%（1%単位）　
● 加速度制御：1 ～ 100%（1%単位） 　 ● 多点位置制御：最大10,000点

※ フィンガの設計に当たっては、極力短く、軽量なものにしてください。
※ 運転中フィンガに過度の衝撃力がかからないように、パラメータと把持移動コマンドの把持力（%）を設定

してください。
※ フィンガの取り付け、取り外しの際は、ガイドブロックに過度の力や衝撃がかからないように、フィンガそ

のものをしっかり支えてボルトの締め付けを行ってください。
※ フィンガの材質、形状、把持面の状態により、把持できるワークの質量は大きく異なります。

※1. 最大把持質量は、最大連続定格把持力で把持する場合の上限質量です。 
把持するワークの質量はこれを上限に、把持した状態での加減速、旋回動作による慣性力を考慮した上
で決定してください。

■ 許容負荷・負荷モーメント
YRG-2013T YRG-2820T YRG-4230T

フ
ィ
ン
ガ

許容荷重 N 20 30 50
許容ピッチングモーメント N・m 0.1 0.2 0.4
最大質量（1対） g 20 30 50
最大把持位置 L mm 20 30 40

 ・ フィンガ取付面から距離Ｌのところに外力ＦaとＦbが加わる場合の荷重（F）とモーメント（Ｍ）は、以下の計算式で算出することができます。
  F = Fa + W × g

L
H

外力：Fa

外力：Fb
把持点

ワーク：W

フィンガ

■ 把持力と力指定（％）の関係
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YRG-2013T

力指定（％）

把
持
力
(N)

力指定（％）

把
持
力
(N)

・把持力と力指定 (%) の関係のグラフは目安としてください。実際の把持力はバラツキがあります。

  M = Fb × L
 
   F ： 荷重 〔N〕
  M ： モーメント 〔N･m〕
  L ： 外力作用点距離 〔m〕
  Fa ： 外力 〔N〕
  Fb ： 外力 〔N〕

  W ： ワークの質量 〔Kg〕
  g ： 重力加速度 〔m/s2〕
  H ： 把持点距離 〔m〕

YRG-2013T/2820T/4230T

E
F

120°

BA

B
A

N
B

BH

BK

( 5
. 5

)

J

H
B

H

P

N
N

A

BL

S

T

C D

WA

BJ

4-K有効深さL
取付用4-K有効深さL

取付用

H
H

A

J

AA

φ6H7深2φ3H7深2

4-U有効深さV
取付用

2x4-Q有効深さR
取付用(反対側も取付可)

120°

(W)
BDBE

BB

BC

BF有効深さBG
アタッチメント取付用

コネクタ
DDK (DK-2100D-12R)

W

G

A B C D E F G H HA HB J K L N
YRG-2013T 50 19 34 24 50 19 42 17 13 13 17 M3 6 17
YRG-2820T 58 19 46 32 66 25 40 24 16 16 24 M4 8 14
YRG-4230T 59 25 60 46 86 34 45 25 18 18 36 M5 8 13

NA NB P Q R S T U V W WA AA BA

YRG-2013T 17 72 27 M3 6 17 17 M3 5 11.4~4.6 6.8st 12 10  0 
-0.02

YRG-2820T 21 80 38 M4 8 24 24 M4 6 15.9~5.6 10.3st 15 10  0 
-0.02

YRG-4230T 24 88 50 M5 10 36 36 M5 7.5 21.9~6.6 15.3st 20 14  0 
-0.02

BB BC BD BE BF BG BH BJ BK BL

YRG-2013T 16 2.5 10 *** 3x1-M3 8 2 φ 3  0 
-0.01 165±10 8.3

YRG-2820T 19.5 2.5 6 8 3x2-M3 6 2 φ 3  0 
-0.01 140±10 9.3

YRG-4230T 22.5 2.5 6 10 3x2-M4 8 3 φ 4  0 
-0.012 235±10 10.8

※ ケーブルは極度な屈曲を避け、可動しないように固定させてください。 
ケーブル根本に無理な力がかからないようにしてください。
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YRG Series

■ 電動グリッパ基本仕様

項目 仕様

基本仕様
対応コントローラ RCX320/RCX340
グリッパ接続台数 最大4台

軸制御

制御方式 PTP動作
最小設定単位 0.01mm
位置表示単位 パルス、ミリ
速度設定 20～100%（1%単位、プログラムで変更可能）
加速度設定 1～100%（1%単位、加速度パラメータによる設定）

プログラミング 教示方式
MDI（座標値入力）、ダイレクトティーチ
ティーチングプレーバック
オフラインティーチ（外部からのデータ入力）

■ グリッパ制御ボード仕様

項目 仕様

軸制御

制御軸数 1軸
位置検出方式 光学式ロータリエンコーダ
最小設定距離 0.01mm
速度設定 パラメータ最高速度に対し20～100%にて設定

保護アラーム
過電流、過負荷、電圧異常、システム異常、位置偏差オーバー、
フィードバックエラー etc.

LEDステータス表示 POWER（緑）、RUN（緑）、READY（黄）、ALARM（赤）
電源 駆動電源 DC 24V±10％　1.0A Max.

■ 各部名称と機能

RCX320/RCX340

コントローラ正面より見た図

PWR
RDY
RUN
ALM

0V
24V

PWR
RDY
RUN
ALM

0V
24V

グリッパ制御ボードの状態を 4つの LEDで表示します。

グリッパ本体と接続するコネクタです。

ボード駆動用電源の入力コネクタです。

ステータス LED

ACT

POWER
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YRG Series

付属品及びオプションパーツ
YRG Series

■ 標準付属品

● グリッパ制御ボード 型式 KCX-M4400-G0
※ 24V電源コネクタ付きの型式です。

RCX320
RCX340

● グリッパ用ロボットケーブル
型式

3.5m KCF-M4751-31
5m KCF-M4751-51
10m KCF-M4751-A1

※ グリッパ用ロボットケーブルと中継ケーブルを接続した合計の長
さは14m以下としてください。

RCX320
RCX340

● 中継ケーブル 型式

0.5m KCF-M4811-11
1m KCF-M4811-21
1.5m KCF-M4811-31
2m KCF-M4811-41
2.5m KCF-M4811-51
3m KCF-M4811-61
3.5m KCF-M4811-71
4m KCF-M4811-81

RCX320
RCX340

● 24V電源コネクタ 型式 KCF-M5382-00 RCX320
RCX340




