
クリーンロボット
クリーンルーム内での電子部品、食品、医療機器関連作業に最適。
高い密閉構造により発塵防止と吸気効率向上を実現し、
高クリーン度と高性能を両立させました。
クリーンルームにおける生産システムの自動化・省力化に貢献します。

製品ラインナップ

CLEAN
Type

102



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

クリーンス カラロボット

Y K-X E C タイプ

ハイコストパフォーマンススカラロボット「YK-XE」シリーズのクリーンタイプ。
コストパフォーマンスはそのままに、精密機器や食品・医薬品・
化粧品業界に最適なクリーン度を提供します。

 ■ アーム長：400 ～710mm
 ■ 吸引量：55 ～ 60Nℓ/min
 ■ クリーン度：ISO CLASS 4   *ISO14644-1
 ■ 最大可搬質量：4 ～10kg

YK400XEC

YK610XEC

YK510XEC

YK710XEC

P O I N T  1

ハイスピード動作で生産性向上
アーム構造の見直しによる振動低減の実現やモーションの最適
化により、標準サイクルタイムを短縮しました。高速かつ振動
の少ない俊敏な動作で生産性向上に寄与します。

P O I N T  3

YK-XE シリーズ由来の低価格を実現
対応コントローラとのセット価格（定価）は下記の通り。クリーン環境導入を安価で実現可能です。

P O I N T  2

YK-XE のスペックはそのままにクリーン対応
スカラロボット「YK-XE シリーズ」から、搬送質量や Z 軸ス
トローク量を落とすことなく ISO CLASS 4 のクリーン度に対
応しました。

標準サイクルタイム sec※0.42

20%約
短縮

※YK510XECの場合

標準サイクルタイム

YK610XEC-10

当社従来機種
YK600XC 0.56sec

 0.44sec

YK400XEC-4※ 1

¥1,098,000（税抜き）
YK510XEC-10※ 2

¥1,299,000（税抜き）
YK610XEC-10※ 3

¥1,299,000（税抜き）
YK710XEC-10※ 4

¥1,328,000（税抜き）

※１.YK400XEC-4-S-150-3L-RCX340-4-N-NS-4 ※２. YK510XEC-10-200-3L-RCX340-4-N-NS-4 ※３. YK610XEC-10-200-3L-RCX340-4-N-NS-4 ※４. YK710XEC-10-200-3L-RCX340-4-N-NS-4
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高クリーン度と高性能を両立
単軸・直交・スカラロボットをラインナップ

アーム長(mm) 400 600

機種 YK400XE YK400XEC YK610XE YK610XEC

Z軸ストローク（mm） 150 200

最大可搬質量（kg） 4 10



タイプ 型式 アーム長 
（mm）

最大可搬質量 
 （kg）

標準サイクルタイム 
（sec） ベルトレス構造

超小型タイプ
YK180XC 180

1.0
0.42 ○

YK220XC 220 0.45 ○

小型タイプ

YK250XGC 250

4.0

0.50 ○

YK350XGC 350 0.52 ○

YK400XEC-4 400 0.45 -

YK400XGC 400 0.50 ○

中型タイプ

YK500XGLC 500 4.0 0.66 ○

YK500XC 500
10.0

0.53 -

YK510XEC-10 510 0.42 -

YK600XGLC 600 4.0 0.71 ○

YK600XC 600
10.0

0.56 -

YK610XEC-10 610 0.44 -

大型タイプ

YK710XEC-10 710 10.0 0.49 -

YK700XC 700

20.0
0.57

-

YK800XC 800 -

YK1000XC 1000 0.60 -

YK250XGC

P O I N T  1

上下ジャバラ構造でクリーン性能の 
信頼性アップ
ベルトレス構造のため、ベルトによる発塵はゼロ。さらに、
YK-XGC タイプについては、Z 軸の上下にジャバラを取り付け
た構造にリニューアルしたため、クリーン性能の信頼性がさら
に向上しました。
※ YK500XC 〜 YK1000XC は除く。

P O I N T  3

完全ベルトレス構造で剛性アップ
ZR 軸ダイレクトカップリング構造により完全ベルトレス構造
を実現しました。先端回転軸が減速機に直結しているため、R
軸許容慣性モーメントが圧倒的に高く、重いワークやオフセッ
トの大きなワークでも高速動作が可能です。
※ YK500XC ～ YK1000XC は除く。

P O I N T  2

高耐久性
ベルトレス構造のため、ベルトの伸び、経年変化の心配をする
ことなくご使用いただけます※。また、Z 軸に装着したジャバラ
は耐久性の高い材料を使用しており耐久性能を確保しています。
※ YK500XC 〜 YK1000XC は除く。

従来モデル YK-XGCタイプ
（YK180XC/YK220XC 含む）

回転軸モータ
上下軸モータ

プーリーとタイミング
ベルトによる駆動

上下軸モータ
（直結）

上下軸
ボールネジ

回転軸
中空モータ

回転軸中空減速機

● 剛性、精度がベルトで決まる
● ベルトの伸びなど経年変化がある

● 高剛性、高精度
● ベルトの伸び、切れの心配なし
● メンテナンスフリー

クリーンス カラロボット

Y K-XG C/ XC タイプ

Z 軸のスプライン部を発塵の少ない部材のジャバラでカバーし、その他摺動部は完全シールし 
ています。ハーネスも完全内蔵で、ベース背面からロボット内の吸引を行い発塵を防ぎます。

 ■ アーム長：180mm ～1000mm	
 ■ 吸引量：30 ～ 60Nℓ/min
 ■ クリーン度：ISO CLASS ３   *ISO14644-1 
 ■ 最大可搬質量：20kg

YK400XGC

C L E A N  Ty p e 製品ラインナップ
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P O I N T

こだわりの設計
1.�防塵ステンレスシート：グリスの飛散や外部から 

	の異物侵入を防止
2.�スライダー部ローラ仕様：摩擦による発塵を防止
3.�吸引ポート：吸引による発塵防止＆パージによる 

	異物混入防止

型式
A型式：単軸ロボット
L型式：モータレス単軸アクチュエータ

サイズ （mm）※ リード（mm）
最大可搬質量 （kg） 最高速度

 （mm/sec）
ストローク 
（mm）水平 垂直

AGXS05/LGXS05 W48×H65 
20 ５ ２ 1333

50～80010 ８ ４ 666
５ 13 ８ 333

AGXS05L/LGXS05L W48×H65 
20 12 3 1333

50～80010 24 6 666
５ 32 12 333

AGXS07/LGXS07 W70×H76.5 

30 10 2 1800

50～1100
20 25 4 1200
10 45 8 600
5 85 16 300

AGXS10/LGXS10 W100×H99.5

30 25 4 1800

100～1250
20 40 8 1200
10 80 20 600
5 100 30 300

AGXS12/LGXS12 W125×H101

30 35 8 1800

100～1250
20 50 15 1200
10 95 25 600
5 115 45 300

AGXS12/LGXS12 W125×H101

30 35 8 1800

100～1250
20 50 15 1200
10 95 25 600
5 115 45 300

AGXS16/LGXS16 W160×H130 
40 45 12 2400

100～145020 95 28 1200
10 130 55 600

AGXS20/LGXS20 W200×H140 
40 65 15 2400

100～145020 130 35 1200
10 160 65 600

※サイズはおおよその本体断面最大外形です。

■ 吸引用継手を取り付けるのみで対応
ステンレスシート標準装備

吸引ポート標準装備

モータ：IP67

スライダー部：
摩耗粉が出づらいローラー仕様
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クリーン単 軸 ロボット / クリーンモ ー タレス 単 軸 アクチュエー タ

R o b o n i t y シリーズ（ A d v a n c e d モ デル）

単軸ロボット / モータレス単軸アクチュエータ「Robonity シリーズ 」のクリーンルーム仕様です。スライダタイプの Advanced モデルでは、
標準でクリーン仕様となっております。幅広いラインナップを取り揃えており、食品・医療品・化粧品の生産工程など様々な用途にお使いい
ただけます。

 ■  ストローク：50 ～1450mm
 ■  吸引量：30 ～ 115Nℓ/min
 ■  クリーン度：ISO CLASS ３   *ISO14644-1
 ■  最大可搬質量：160kg（水平使用時）



クリーン単 軸 ロボット

F L I P -XC タイプ

単軸ロボット「FLIP-X シリーズ」のクリーンルーム仕様です。軽量コンパクトなモデルから最大可搬質量 120kg の大型モデルまで用途に合
わせて 14 モデルからお選びいただけます。吸引用エア継ぎ手を標準装備し、グリスは低発塵グリスを使用、スライドテーブル面には耐久性
に優れたステンレスシートを装着することで高クリーン度を達成しました。

 ■ ストローク：50 ～ 2050mm
 ■ 吸引量：15 ～ 90Nℓ/min
 ■ クリーン度：ISO CLASS ３   *ISO14644-1 
 ■ 最大可搬質量：120kg（水平使用時）

P O I N T

優れたメンテナンス性
C4L ～ C6L モデルはスライダ側面のネジをはずすことでツールを
はずさずに中にあるローラの交換が行えます。また C8 ～ C20 モ
デルはダイレクトカップリング構造でありながらモータやボール
ネジなどが単体で交換できます。

型式 サイズ （mm）※ リード（mm）
最大可搬質量 （kg） 最高速度

 （mm/sec） ストローク （mm）
水平 垂直

C4L
C4LH W45 × H55

12 4.5 1.2 720
50～4006 6 2.4 360

2 6 7.2 120

C5L
C5LH W55 × H65

20 3 - 1000
50～80012 5 1.2 800

6 9 2.4 400

C6L W65 × H65
20 10 - 1000

50～80012 12 4 800
6 30 8 400

C8 W80 × H75
20 12 - 1000

150～80012 20 4 720
6 40 8 360

C8L W80 × H75
20 20 4 1000

150～105010 40 8 600
5 50 16 300

C8LH W80 × H75
20 30 - 1000

150～105010 60 - 600
5 80 - 300

C10 W104 × H85
20 20 4 1000

150～105010 40 10 500
5 60 20 250

C14 W136 × H96
20 30 4 1000

150～105010 55 10 500
5 80 20 250

C14H W136 × H96
20 40 8 1000

150～105010 80 20 500
5 100 30 250

C17 W168 × H114
20 80 15 1000

250～1250
10 120 35 600

C17L W168 × H114 50 50 10 1000 1150～2050

C20 W202 × H117
20 120 25 1000

250～1250
10 - 45 500

※サイズはおおよその本体断面最大外形です。

C4LC5LC6L

ネジをはずしテーブルトップを
横にスライドすることができる
ので、メンテナンスを簡単に行
なうことができます。

C L E A N  Ty p e 製品ラインナップ
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型式 サイズ （mm）※ リード（mm）
最大可搬質量 （kg） 最高速度

 （mm/sec） ストローク （mm）
水平 垂直

SSC04 W49 × H59
12 2 1 600

50～4006 4 2 300
2 6 4 100

SSC05 W55 × H56
20 4 - 1000

50～80012 6 1 600
6 10 2 300

SSC05H W55 × H56
20 6 - 1000

50～80012 8 2 600（水平）/ 500（垂直）
6 12 4 300（水平）/ 250（垂直）

※サイズはおおよその本体断面最大外形です。

SSC04 SSC05 SSC05H

クリーン単 軸 ロボット

S S C タイプ（ T R A N S E R V O）

ステッピングモータ単軸ロボット「TRANSERVO シリーズ」のクリーンルーム仕様です。ステッピングモータを採用しながら、新開発のベ
クトル制御方式によりサーボモータ同様の機能、性能を低コストで実現しています。吸引用エア継ぎ手を標準装備し、グリスは低発塵グリス
を使用、スライドテーブル面には耐久性に優れたステンレスシート
を装着することで高クリーン度を達成しました。

 ■ ストローク：50 ～ 800mm
 ■ 吸引量：15 ～ 80Nℓ/min
 ■ クリーン度：ISO CLASS ３   *ISO14644-1 
 ■ 最大可搬質量：12kg（水平使用時）

SXYxC

タイプ 型式 軸 動作範囲 最高速度 （mm/sec） 最大可搬質量 （kg）

2軸 SXYxC X 150～1050mm 1000 20Y 150～650mm 1000

3軸
SXYxC（ZSC12）

X 150～1050mm 1000
3Y 150～650mm 1000

Z 150mm 1000

SXYxC（ZSC6）
X 150～1050mm 1000

5Y 150～650mm 1000
Z 150mm 500

4軸

SXYxC（ZRSC12）
X 150～1050mm 1000

3Y 150～650mm 1000
Z 150mm 1000
R 360° 1020°/sec

SXYxC（ZRSC6）
X 150～1050mm 1000

5Y 150～650mm 1000
Z 150mm 500
R 360° 1020°/sec

クリーン直 交ロボット

X Y-XC タイプ

直交ロボットのクリーンルーム対応タイプです。耐久性に優れたステンレスシートを採用する
ことで開口部を最小に設計し、少ない吸引量で ISO CLASS ３に対応。さらに SXYxC の ZR 軸
には、スカラロボットの超高速ユニットを採用し、サイクルタイムの大幅短縮も実現しています。

 ■ 吸引量：60 ～ 90Nℓ/min
 ■ クリーン度：ISO CLASS ３   *ISO14644-1 
 ■ 最大可搬質量：20kg
 ■ 最高速度：1000mm/sec

※ユーザー配線：D-Sub 25PIN コネクタ（1 〜 24 番結線済・25 番フレームグランド）
※ユーザー配管：φ 6 エアチューブ 3 本
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YK350XGC　ツールフランジ取付仕様
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ユーザ配線用コネクタ
（1～10番使用可能、ケーブルクランプサイズφ13.1～15）

M4アース端子

ユーザ配管3（φ4青）

ユーザ配管2（φ4赤）

ユーザ配管1（φ4黒）

ユーザ配管4（φ4白）

ユーザ配管を使用しない場合は付属の埋栓をしてください。

使用しない場合は付属のキャップをかぶせてください。

吸引用継手φ12

7050 20

39 10
1039

ここに付くツール質量は先端質量に
含めてください。

ユーザ用タップ　6-M3x0.5 深さ 6

7.
8

7.
8

13.413.4
 視図F

配線配管クランプ用ですので
大きな負荷を付けないで
ください。

4-M3x0.5 深さ 5
（R軸原点との位相関係なし）

96

62

53 130
183（ベース取付部寸法）
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ユーザ配管1（φ4黒）

ユーザ配管2（φ4赤）

ユーザ配管3（φ4青）
ユーザ配管4（φ4白）ユーザ配線用コネクタ

（1～10番使用可能、 ケーブルクランプサイズφ13.1～15）
使用しない場合は付属のキャップをかぶせてください。

ユーザ配管を使用しない場合は付属の埋栓をしてください。 4-φ9
取付M8ボルト、4本使用

12
9°

129°

13
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76° 76°

184

R350

R150

R144

27
6

・ 上記動作範囲でベースフランジ部、ロボットケーブルとスプライン、
 ジャバラ、ツールフランジが干渉する位置は使用できませんので
 注意ください。
・ X軸メカストッパ位置：131°
・ Y軸メカストッパ位置：136°

この動作範囲内側限界よりも内側
ではZ軸ジャバラがベースに、
または、アームがマシンハーネス
に当たりますので動作させないで
ください。

中空径φ11

4-φ11R32（ケーブル最小曲げ半径）
ケーブルは可動させないでください。

ベース背面にはメンテナンス上の
十分なスペースを確保してください。28

Z軸ジャバラ

マシンハーネス
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546 適用コントローラ RCX340u 636

YK400XGC

コントローラ 電源容量（VA） 運転方法

RCX340 1000

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

X軸 Y軸 Z軸 R軸

軸仕様
アーム長 250 mm 150 mm 150 mm ̶

回転範囲 ±129 ° ±144 ° ̶ ±360 °

モータ出力 AC 200 W 150 W 50 W 100 W

繰り返し位置決め精度※1 ±0.01 mm ±0.01 mm ±0.004 °

最高速度 6.1 m/sec 1.1 m/sec 1020 °/sec

最大可搬質量 4 kg

標準サイクルタイム：2kg 可搬時※2 0.50 sec

R軸許容慣性モーメント※3 0.05 kgm2

ユーザ配線 0.2 sq × 10 本

ユーザ配管（外径） φ4 × 4

動作リミット設定 1.ソフトリミット　2.メカストッパ（X, Y, Z軸）

ロボットケーブル長 標準：3.5 m　オプション：5 m, 10 m

本体質量 22.5 kg

クリーン度 ISO CLASS 3（ISO14644-1）＋ESD ※4

吸引量エアー 30 Nℓ /min ※5

※1. 周囲温度一定時の値です（X、Y軸）。
※2. 上下移動25 mm、水平移動300 mmの往復動作時（粗位置決めアーチモーション）。
※3. 先端質量、R軸慣性モーメントの設定により加速度係数が自動設定されます。
※4. ESD仕様は特注仕様です。弊社営業までお問い合わせください。
※5. 必要吸引量は使用状態・使用環境で異なります。

YK400XGCー 150 ー ー S ー

ロボット本体 ー Z軸ストローク ー ツールフランジ ー 中通しシャフト ー ケーブル長
150：150mm 無記入：なし S：あり 3L：3.5m

F：あり 5L：5m
10L：10m

 ● アーム長 400mm  　 ● 最大可搬質量 4kg  

YK400XGC

2面
幅

15

中
空
径
φ

11

7.
8

7.
8

13.413.4

 視図F

配線配管クランプ用ですので
大きな負荷を付けないで
ください。

4-M3x0.5 深さ 5
（R軸原点との位相関係なし）

4-φ9 
取付M8ボルト、4本使用

117↓F

96

62

53 130

10
4 60

60
14

0

90

212

30

10 12

ユーザ配管3（φ4青）
ユーザ配管4（φ4白）ユーザ配線用コネクタ

（1～10番使用可能、ケーブルクランプサイズφ13.1～15）
使用しない場合は付属のキャップをかぶせてください。

ユーザ配管1（φ4黒）

ユーザ配管2（φ4赤）
ユーザ配管を使用しない場合は付属の埋栓をしてください。

7050 20

39 10
1039

ここに付くツール質量は先端質量に
含めてください。

ユーザ用タップ　6-M3x0.5 深さ 6

0
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221
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632±10
アーム旋回時最大660

0
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4
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25015056
アーム旋回時最大190
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43 48

( 1
50

)
15
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Z軸下降端メカストッパ位置

Z軸上昇端メカストッパ位置
Z軸原点復帰時、Z軸4mm上昇

A A

φ90

12
9°

129°

94° 94°

14
4° 144°

184

R156R400

30
7

R150

・ 上記動作範囲でベースフランジ部、ロボットケーブルとスプライン、
 ジャバラ、ツールフランジが干渉する位置は使用できませんので
 注意ください。
・ X軸メカストッパ位置：131°
・ Y軸メカストッパ位置：146°

Z軸先端形状

0
12
32
45
58
71
93

0
32
61
98

6

31
26
22.5

10

ユーザ配線用コネクタ
（1～10番使用可能、ケーブルクランプサイズφ13.1～15）

M4アース端子

ユーザ配管3（φ4青）

ユーザ配管2（φ4赤）

ユーザ配管1（φ4黒）

ユーザ配管4（φ4白）

ユーザ配管を使用しない場合は付属の埋栓をしてください。

使用しない場合は付属のキャップをかぶせてください。

吸引用継手φ12

183（ベース取付部寸法）

42

10
10

ユーザツール取付範囲

- 0.018
0φ16 h7

φ70

φ38

断面図 A-A 

この動作範囲内側限界よりも内側
ではZ軸ジャバラがベースに、
または、アームがマシンハーネス
に当たりますので動作させないで
ください。

中空径φ11

マシンハーネス

Z軸ジャバラ

28

4-φ11R32（ケーブル最小曲げ半径）
ケーブルは可動させないでください。

ベース背面にはメンテナンス上の
十分なスペースを確保してください。

※ 可動範囲は、 X, Y軸のメカストッパの位置をずらすこと
で制限することができます。（出荷時は最大可動範囲） 
詳細はマニュアル（設置マニュアル）をご参照ください。

※ 精度良く基準座標を設定するには、基準座標設定治具
（オプション）を使用して行ないます。詳細はマニュアル
（設置マニュアル）をご参照ください。

マニュアル（設置マニュアル）は弊社WEBサイトより
ダウンロードしていただけます。

https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/

ー

ー

RCX340-4 ー ー ー ー ー ー ー

適用コントローラ / 
制御軸数

ー 安全規格 ー オプションA
（OP.A)

ー オプションB 
(OP.B)

ー オプションC
(OP.C)

ー オプションD
(OP.D)

ー オプションE 
(OP.E)

ー アブソ 
バッテリ

コントローラ各種設定項目をご指定ください。RCX340▶  P.728 

クリーンタイプ：小型

注文型式

■ 基本仕様 ■ 適用コントローラ
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547適用コントローラ RCX340u 636

YK400XGC

YK400XGC　ツールフランジ取付仕様

7.
8
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 視図F

配線配管クランプ用ですので
大きな負荷を付けないで
ください。

4-M3x0.5 深さ 5
（R軸原点との位相関係なし）

4-φ9 
取付M8ボルト、4本使用
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ユーザ配管3（φ4青）
ユーザ配管4（φ4白）ユーザ配線用コネクタ

（1～10番使用可能、ケーブルクランプサイズφ13.1～15）
使用しない場合は付属のキャップをかぶせてください。

ユーザ配管1（φ4黒）

ユーザ配管2（φ4赤）
ユーザ配管を使用しない場合は付属の埋栓をしてください。

7050 20

39 10
1039

ここに付くツール質量は先端質量に
含めてください。

ユーザ用タップ　6-M3x0.5 深さ 6
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・ 上記動作範囲でベースフランジ部、ロボットケーブルとスプライン、
 ジャバラ、ツールフランジが干渉する位置は使用できませんので
 注意ください。
・ X軸メカストッパ位置：131°
・ Y軸メカストッパ位置：146°
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ユーザ配線用コネクタ
（1～10番使用可能、ケーブルクランプサイズφ13.1～15）

M4アース端子

ユーザ配管3（φ4青）

ユーザ配管2（φ4赤）

ユーザ配管1（φ4黒）

ユーザ配管4（φ4白）

ユーザ配管を使用しない場合は付属の埋栓をしてください。

使用しない場合は付属のキャップをかぶせてください。

吸引用継手φ12

183（ベース取付部寸法）
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視図E

4-φ4.5 通し

φ4 H7

99.5

- 0.021
02

4

詳細図 D 

↑E φ30 h7

φ35

φ55

この動作範囲内側限界よりも内側
ではZ軸ジャバラがベースに、
または、アームがマシンハーネス
に当たりますので動作させないで
ください。

中空径φ11

28

4-φ11R32（ケーブル最小曲げ半径）
ケーブルは可動させないでください。

ベース背面にはメンテナンス上の
十分なスペースを確保してください。

Z軸ジャバラ

マシンハーネス
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548 適用コントローラ RCX340u 636

YK400XEC-4

X軸 Y軸 Z軸 R軸

軸仕様
アーム長 225 mm 175 mm 150 mm ̶
回転範囲 ±132 ° ±145 ° ̶ ±360 °

モータ出力 AC 200 W 100 W 100 W 100 W

減速機構 伝達方式
モータ ～ 減速機 直結 タイミングベルト
減速機 ～ 出力 直結 タイミングベルト

繰り返し位置決め精度※1 ±0.01 mm ±0.01 mm ±0.01 °
最高速度 6 m/sec 1.1 m/sec 2600 °/sec
最大可搬質量 4 kg
標準サイクルタイム：2kg 可搬時※2 0.44 sec
R軸許容慣性モーメント※3 0.05 kgm2

ユーザ配線 0.2 sq × 10 本
ユーザ配管（外径） φ4 × 3 本
動作リミット設定 1.ソフトリミット　2.メカストッパ（X, Y, Z軸）
ロボットケーブル長 標準：3.5 m　オプション：5 m, 10 m
本体質量 17 kg
クリーン度 ISO CLASS 4（ISO14644-1）
吸引量エアー 55 Nℓ /min ※4

※1. 周囲温度一定時の値です（X、Y軸）。
※2. 水平方向300mm、垂直方向25mm往復、粗位置決めアーチ動作時。
※3. 先端質量、R軸慣性モーメントの設定により加速度係数が自動設定されます。
※4. ±1Nℓ/minの範囲内で設定してください。吸引量が適切でない場合、クリーン度に悪影響を及ぼしたり、 

ジャバラが変形したりする恐れがあります。

 ● アーム長 400mm  　 ● 最大可搬質量 4kg  

YK400XEC-4

45
4552
. 5

52
. 5

18 14

ユーザ用タップ：4-M4x0.7 深さ 8
取り付けるツール質量は先端質量に含み、
ジャバラに干渉しないようにしてご使用ください。

4-φ9/最小曲げ半径 R27
ケーブルは可動させないでください。

ベース背面にはメンテナンス上の
十分なスペースを確保してください。

オプション：
ブレーキ解除
スイッチ仕様

ブレーキ解除
スイッチ

20

35
75

20

28
50

M4アース端子

ユーザ配線用コネクタ
(1～10番使用可能)

ユーザ配管1～3(φ4黒、赤、青)
吸引用配管1～3(φ4黒)

配線配管クランプ用：
2-M4x0.7 深さ 5
大きな負荷を掛けないで
ください

日本圧着端子製造株式会社
SMコネクタ：SMP-11V-BC

X軸メカストッパ位置:134°
Y軸メカストッパ位置:150°

動作範囲(標準)

145°R175

13
2° 132°

87°87°

57
R63

R175

27
0(240)

R175

140

R130

11
1

R40014
5°

ベース寸法：188

14
0

60

(49)

8

60
 ± 0

. 05

60

30 90 15

60

M8ボルト用取付け穴：6-φ9

配線配管クランプ用：
4-M3x0.5 深さ 4.5(90°等配)

60

16 ±0.05

16
0

ユーザ配管1(φ4黒)
 ユーザ配管2(φ4赤)

ユーザ配線用コネクタ
(1～10番使用可能)
ヒロセ電機株式会社
レセプタクル：
LF10WBRB-12S      

6 H7 (        ) 
(R3)

ユーザ配管3
(φ4青)

φ6 H7 (         ) +0.012  0

大きな負荷を掛けないで
ください。
R軸原点との位相関係なし 

+0.012  0

P.C.D.32

22548

��

116.3 62.5
175 アーム旋回時最大：260

0

139

210

(590)
アーム旋回時
最大高さ：600

181

0

90.7±2
(Z軸原点位置)

163.8

496

692.7

187.8

10(取付け穴座面)

�

φ40

��
��

10
( 15
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( 7

)

φ90

AA
ユーザツール取付範囲

Z軸上昇端
メカストッパ位置

Z軸下降端
メカストッパ位置

φ40

φ16 h7(         )   -0
 0.018

中空径：φ11

二面幅：15

断面図 A-A

R軸原点との
位相関係なし

Z軸ストローク:
150

原
点
復
帰
時

10
m

m
上
昇

67

配線配管クランプ用：M4x0.7 深さ 5

287
60

大きな負荷を掛けないでください。

 ボールねじ給脂窓カバー

オプション ： ボールねじ給脂窓仕様

クリーンタイプ：小型

 ● ハイコストパフォーマンスモデル  

YK400XEC ー 4 ー 150 ー ー ー

ロボット本体 ー 最大可搬質量 ー Z軸ストローク ー ブレーキ解除スイッチ ー メンテナンスOP. ー ケーブル長
無記入 : なし 無記入 : なし 3L : 3.5m
BS : あり MW : ボールねじ給脂窓あり 5L : 5m

10L : 10m

ー

ー

RCX340-4 ー ー ー

適用コントローラ / 
制御軸数

ー 安全規格 ー オプションA～E
（OP.A～E)

ー アブソバッテリ

コントローラ各種設定項目をご指定ください。

RCX340▶  P.728 

コントローラ電源容量（VA） 運転方法

RCX340 1000

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

※ Z軸シャフトの上部から先端まで、ユーザ配線配管を中
通しすることできます。詳細はマニュアル（設置マニュ
アル）をご参照ください。

※ 可動範囲は、 X, Y軸のメカストッパを追加することで制
限することができます。（出荷時は最大可動範囲） 
詳細はマニュアル（設置マニュアル）をご参照ください。

※ 精度良く基準座標を設定するには、基準座標設定治具
（オプション）を使用して行ないます。詳細はマニュアル
（設置マニュアル）をご参照ください。

マニュアル（設置マニュアル）は弊社WEBサイトより
ダウンロードしていただけます。

https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/

※ドライ環境仕様ケーブルへの変更も可能です（特注となります）

注文型式

■ 基本仕様 ■ 適用コントローラ
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549適用コントローラ RCX340u 636

YK500XGLC

コントローラ 電源容量（VA） 運転方法

RCX340 1000

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

X軸 Y軸 Z軸 R軸

軸仕様
アーム長 250 mm 250 mm 150 mm ̶

回転範囲 ±129 ° ±144 ° ̶ ±360 °

モータ出力 AC 200 W 150 W 50 W 100 W
繰り返し位置決め精度※1 ±0.01 mm ±0.01 mm ±0.004 °

最高速度 5.1 m/sec 1.1 m/sec 1020 °/sec
最大可搬質量 4 kg
標準サイクルタイム：2kg 可搬時※2 0.66 sec

R軸許容慣性モーメント※3 0.05 kgm2

ユーザ配線 0.2 sq × 10 本

ユーザ配管（外径） φ4 × 4
動作リミット設定 1.ソフトリミット　2.メカストッパ（X, Y, Z軸）

ロボットケーブル長 標準：3.5 m　オプション：5 m, 10 m
本体質量 25 kg
クリーン度 ISO CLASS 3（ISO14644-1）＋ESD ※4

吸引量エアー 30 Nℓ /min ※5

※1. 周囲温度一定時の値です（X、Y軸）。
※2. 上下移動25 mm、水平移動300 mmの往復動作時（粗位置決めアーチモーション）。
※3. 先端質量、R軸慣性モーメントの設定により加速度係数が自動設定されます。
※4. ESD仕様は特注仕様です。弊社営業までお問い合わせください。
※5. 必要吸引量は使用状態・使用環境で異なります。

YK500XGLC ー 150 ー ー S ー

ロボット本体 ー Z軸ストローク ー ツールフランジ ー 中通しシャフト ー ケーブル長
150：150mm 無記入：なし S：あり 3L：3.5m

F：あり 5L：5m
10L：10m

 ● アーム長 500mm  　 ● 最大可搬質量 4kg  

YK500XGLC
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幅
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断面図 A-A 
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13.413.4
 視図F

配線配管クランプ用ですので
大きな負荷を付けないで
ください。

4-M3x0.5 深さ 5
（R軸原点との位相関係なし）

50

10
10

39
39

70 20

ここに付くツール質量は先端質量に
含めてください。

ユーザ用タップ　6-M3x0.5 深さ 6
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ユーザ配線用コネクタ
（1～10番使用可能、 ケーブルクランプサイズφ13.1～15）

M4アース端子

ユーザ配管3（φ4青）

ユーザ配管2（φ4赤）

ユーザ配管1（φ4黒）

ユーザ配管4（φ4白）

ユーザ配管を使用しない場合は付属の埋栓をしてください。

使用しない場合は付属のキャップをかぶせてください。

吸引用継手φ12

96

62
53 130

183（ベース取付部寸法）

10
4 60

60 14
0

4-φ9 
取付M8ボルト、4本使用

90

212

30
10 12

ユーザ配管1（φ4黒）

ユーザ配管2（φ4赤）

ユーザ配管3（φ4青）
ユーザ配管4（φ4白）ユーザ配線用コネクタ

（1～10番使用可能、 ケーブルクランプサイズφ13.1～15）
使用しない場合は付属のキャップをかぶせてください。

ユーザ配管を使用しない場合は付属の埋栓をしてください。

0
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アーム旋回時最大730

0

82.5

67.5±2
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25025056 117
アーム旋回時最大160
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15
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Z軸下降端メカストッパ位置

Z軸上昇端メカストッパ位置
Z軸原点復帰時、Z軸4mm上昇

↓F

φ90

12
9°

129°

75° 75°

14
4° 144°

184

R155

R500

40
7

R25
0

・ 上記動作範囲でベースフランジ部、ロボットケーブルとスプライン、
 ジャバラ、ツールフランジが干渉する位置は使用できませんので
 注意ください。
・ X軸メカストッパ位置：131°
・ Y軸メカストッパ位置：146°

Z軸先端形状

42

-0.018
0

10
10

ユーザツール取付範囲

φ16 h7

φ70

φ38

A A

28

4-φ11
R32（ケーブル最小曲げ半径）
ケーブルは可動させないで
ください。

ベース背面にはメンテナンス上の
十分なスペースを確保してください。

この動作範囲内側限界よりも
内側ではZ軸ジャバラがベース
に、または、アームがマシン
ハーネスに当たりますので
動作させないでください。

中空径φ11

マシンハーネス

Z軸ジャバラ

※ 可動範囲は、 X, Y軸のメカストッパの位置をずらすこと
で制限することができます。（出荷時は最大可動範囲） 
詳細はマニュアル（設置マニュアル）をご参照ください。

※ 精度良く基準座標を設定するには、基準座標設定治具
（オプション）を使用して行ないます。詳細はマニュアル
（設置マニュアル）をご参照ください。

マニュアル（設置マニュアル）は弊社WEBサイトより
ダウンロードしていただけます。

https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/

ー

ー

RCX340-4 ー ー ー ー ー ー ー

適用コントローラ / 
制御軸数

ー 安全
規格

ー オプションA
（OP.A)

ー オプションB 
(OP.B)

ー オプションC
(OP.C)

ー オプションD
(OP.D)

ー オプションE 
(OP.E)

ー アブソ 
バッテリ

コントローラ各種設定項目をご指定ください。RCX340▶  P.728 

クリーンタイプ：中型

注文型式

■ 基本仕様 ■ 適用コントローラ
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550 適用コントローラ RCX340u 636

YK500XGLC

YK500XGLC　ツールフランジ取付仕様
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詳細図 D 

↑E

7±
0.02

22.6

22.6

90
°22.6

22.6

22.6±0.02

0
+ 0.012 通し

中
空
径
φ

11

視図E
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 視図F

配線配管クランプ用ですので
大きな負荷を付けないで
ください。

4-M3x0.5 深さ 5
（R軸原点との位相関係なし）

50

10
10

39
39

70 20

ここに付くツール質量は先端質量に
含めてください。

ユーザ用タップ　6-M3x0.5 深さ 6
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ユーザ配線用コネクタ
（1～10番使用可能、 ケーブルクランプサイズφ13.1～15）

M4アース端子

ユーザ配管3（φ4青）

ユーザ配管2（φ4赤）

ユーザ配管1（φ4黒）

ユーザ配管4（φ4白）

ユーザ配管を使用しない場合は付属の埋栓をしてください。

使用しない場合は付属のキャップをかぶせてください。

吸引用継手φ12

96

62
53 130

183（ベース取付部寸法）

10
4 60

60 14
0

4-φ9 
取付M8ボルト、4本使用

90

212

30
10 12

ユーザ配管1（φ4黒）

ユーザ配管2（φ4赤）

ユーザ配管3（φ4青）
ユーザ配管4（φ4白）ユーザ配線用コネクタ

（1～10番使用可能、 ケーブルクランプサイズφ13.1～15）
使用しない場合は付属のキャップをかぶせてください。

ユーザ配管を使用しない場合は付属の埋栓をしてください。
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・ 上記動作範囲でベースフランジ部、ロボットケーブルとスプライン、
 ジャバラ、ツールフランジが干渉する位置は使用できませんので
 注意ください。
・ X軸メカストッパ位置：131°
・ Y軸メカストッパ位置：146°

28

4-φ11
R32（ケーブル最小曲げ半径）
ケーブルは可動させないで
ください。

ベース背面にはメンテナンス上の
十分なスペースを確保してください。

この動作範囲内側限界よりも
内側ではZ軸ジャバラがベース
に、または、アームがマシン
ハーネスに当たりますので
動作させないでください。

中空径φ11

Z軸ジャバラ

マシンハーネス
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551適用コントローラ RCX340u 636

YK500XC

コントローラ 電源容量（VA） 運転方法

RCX340 1500

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

X軸 Y軸 Z軸 R軸

軸仕様
アーム長 250 mm 250 mm 200 mm 300 mm ̶

回転範囲 ±120 ° ±142 ° ̶ ±180 °

モータ出力 AC 400 W 200 W 200 W 100 W
繰り返し位置決め精度※1 ±0.02 mm ±0.01 mm ±0.005 °

最高速度 4.9 m/sec 1.7 m/sec 876 °/sec
最大可搬質量 10 kg
標準サイクルタイム：2kg 可搬時 0.53 sec

R軸許容慣性モーメント※2 0.12 kgm2

ユーザ配線 0.2 sq × 20 本

ユーザ配管（外径） φ6 × 3
動作リミット設定 1.ソフトリミット　2.メカストッパ（X, Y, Z軸）

ロボットケーブル長 標準：3.5 m　オプション：5 m, 10 m
本体質量 31 kg
クリーン度 ISO CLASS 3（ISO14644-1）相当 ※3

吸引量エアー 60 Nℓ /min ※4

※1. 周囲温度一定時の値です（X、Y軸）。
※2. 先端質量、R軸慣性モーメントの設定により加速度係数が自動設定されます。
※3. 1cfあたり（0.1 μmベース）、吸引ブロア使用時。
※4. 必要吸引量は使用状態・使用環境で異なります。

YK500XCー ー

ロボット本体 ー Z軸ストローク ー ケーブル長
200：200mm 3L：3.5m
300：300mm 5L：5m

10L：10m

 ● アーム長 500mm  　 ● 最大可搬質量 10kg  

※ 可動範囲は、 X, Y軸のメカストッパの位置をずらすこと
で制限することができます。（出荷時は最大可動範囲） 
詳細はマニュアル（設置マニュアル）をご参照ください。

マニュアル（設置マニュアル）は弊社WEBサイトより
ダウンロードしていただけます。

https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/

ー

ー

RCX340-4 ー ー ー ー ー ー ー

適用コントローラ / 
制御軸数

ー 安全規格 ー オプションA
（OP.A)

ー オプションB 
(OP.B)

ー オプションC
(OP.C)

ー オプションD
(OP.D)

ー オプションE 
(OP.E)

ー アブソバッテリ

コントローラ各種設定項目をご指定ください。RCX340▶  P.728 

クリーンタイプ：中型

YK500XC

Z200ｍｍストローク
741

30
0

Z300ｍｍストローク
876

20
0

0

363

2x2-M4x0.7
深さ10(対面同様)

36

225.5±2 30

667

561

0

282

91

48

M12x1.75 深さ10

364

ユーザ配管3(φ6青)
ユーザ配管2(φ6赤)
ユーザ配管1(φ6黒)

15

φ18 0
-0.018

φ68
φ90

MAX
940

250 250 122.554.5
ユーザ配管2(φ6赤)
ユーザ配管3(φ6青)

47R軸ドグ旋回半径

166(ベース寸法)

ユーザ配線用Dサブコネクタ
(1-20番使用可能)

ユーザ配管1
(φ6黒) 7357 4-φ11

取付M10ボルト使用

11
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65
65

16
0

70

R20

R80

R5
5

90

54 20

94

R250
R500

120°12
0°

R163

142° 142°

動作範囲

X,Y軸メカストッパ位置

12
2°

147°

R500

147°

122°

R250

R142

(1-20番使用可能)

ユーザ配線用
Dサブコネクタ

35
55
73

53

M4アース端子

36

102

継手 ※1

※1. 配管方法はマニュアルをご参照ください。

(φ12x3本)

69

0 0
4-φ9ベース背面にはメンテナンス上の十分な

スペースを確保してください。

R27（ケーブル最小曲げ半径）
ケーブルは可動させないでく
ださい。

注文型式

■ 基本仕様 ■ 適用コントローラ
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552 適用コントローラ RCX340u 636

YK510XEC-10

X軸 Y軸 Z軸 R軸

軸仕様
アーム長 235 mm 275 mm 200 mm ̶
回転範囲 ±134 ° ±147.5 ° ̶ ±360 °

モータ出力 AC 400 W 200 W 200 W 200 W

減速機構 伝達方式
モータ ～ 減速機 直結 タイミングベルト
減速機 ～ 出力 直結 タイミングベルト

繰り返し位置決め精度※1 ±0.01 mm ±0.01 mm ±0.01 °
最高速度 7.8 m/sec 2 m/sec 2600 °/sec
最大可搬質量 10kg（通常仕様）　9kg（ツールフランジありの場合）
標準サイクルタイム：2kg 可搬時※2 0.42 sec
R軸許容慣性モーメント※3 0.3 kgm2

ユーザ配線 0.2 sq × 20 本
ユーザ配管（外径） φ6 × 3 本
動作リミット設定 1.ソフトリミット　2.メカストッパ（X, Y, Z軸）
ロボットケーブル長 標準：3.5 m　オプション：5 m, 10 m
本体質量 27 kg
クリーン度 ISO CLASS 4（ISO14644-1）
吸引量エアー 60 Nℓ /min ※4

※1. 周囲温度一定時の値です（X、Y軸）。
※2. 水平方向300mm、垂直方向25mm往復、粗位置決めアーチ動作時。
※3. 先端質量、R軸慣性モーメントの設定により加速度係数が自動設定されます。
※4. ±1Nℓ/minの範囲内で設定してください。吸引量が適切でない場合、クリーン度に悪影響を及ぼしたり、 

ジャバラが変形したりする恐れがあります。

 ● アーム長 510mm  　 ● 最大可搬質量 10kg  

YK510 XEC-10

クリーンタイプ：中型

 ● ハイコストパフォーマンスモデル  

YK510XEC ー 10 ー 200 ー ー ー ー

ロボット本体 ー 最大可搬質量 ー Z軸ストローク ー ツールフランジ ー ブレーキ解除スイッチ ー メンテナンスOP. ー ケーブル長
無記入 : なし 無記入 : なし 無記入 : なし 3L : 3.5m
F : あり BS : あり MW : ボールねじ給脂窓あり 5L : 5m

10L : 10m

ー

ー

RCX340-4 ー ー ー

適用コントローラ / 
制御軸数

ー 安全規格 ー オプションA～E
（OP.A～E)

ー アブソバッテリ

コントローラ各種設定項目をご指定ください。

RCX340▶  P.728 

コントローラ電源容量（VA） 運転方法

RCX340 1700

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

※ Z軸シャフトの上部から先端まで、ユーザ配線配管を中
通しすることできます。詳細はマニュアル（設置マニュ
アル）をご参照ください。

※ 可動範囲は、 X, Y軸のメカストッパを追加することで制
限することができます。（出荷時は最大可動範囲） 
詳細はマニュアル（設置マニュアル）をご参照ください。

※ 精度良く基準座標を設定するには、基準座標設定治具
（オプション）を使用して行ないます。詳細はマニュアル
（設置マニュアル）をご参照ください。

マニュアル（設置マニュアル）は弊社WEBサイトより
ダウンロードしていただけます。

https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/

1225

45
45

ユーザー用タップ：4-M4x0.7 深さ 8

M16x2.0 深さ 20

取付けるツール質量は先端質量に含み、ジャバラに
干渉しないように注意してご使用ください。 ベース背面にはメンテナンス上の

十分なスペースを確保してください。

4-φ9/最小曲げ半径 R27
ケーブルは可動させないでください。

動作範囲(標準)
X軸メカストッパ位置:136°
Y軸メカストッパ位置:151°

ブレーキ解除
スイッチ

9

304851
. 8

28
17

M4アース端子

ユーザ配線用コネクタ
(1～12番使用可能)　　　

ユーザ配線用コネクタ
(1～8番使用可能)　　　　

ユーザ配管1～3(φ6黒、赤、青)
吸引用配管1～3(φ6黒)

日本圧着端子製造株式会社
SMコネクタ：SMP-12V-BC

日本圧着端子製造株式会社
SMコネクタ：SMP-9V-BC

オプション：
ブレーキ解除
スイッチ仕様
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 M8ボルト用取付け穴：4-φ9
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配線配管クランプ用：
4-M3x0.5 深さ 4.5(90°等配)

P.C.D. 32
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ユーザ配管1(φ6黒)
ユーザ配管2(φ6赤)

ユーザ配管3(φ6青)

ユーザ配線用コネクタ（1～20番使用可能）　　

大きな負荷を掛けないでください。
R軸原点との位相関係なし

株式会社七星研究所
レセプタクル：NR-2424-RF 6 H7(  　 ) +0.012
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(Z軸原点位置)

Z軸上昇端
メカストッパ位置

二面幅:19
中空径：φ14 R軸原点との

位相関係なし

断面図 A-A

AA

Z軸ストローク:
200

原
点
復
帰
時
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昇

オプション：ツールフランジあり

 

6.
5

φ34 h7 2
46

. 5

φ70
(        ) -�.���
�

15°
90°
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4-φ5.5 通し(90°等配)

中空径:φ14φ5 H7  通し(         ) +�.���
�
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60

67
 ボールねじ給脂窓カバー

オプション ： 
ボールねじ
給脂窓仕様

※ドライ環境仕様ケーブルへの変更も可能です（特注となります）

注文型式

■ 基本仕様 ■ 適用コントローラ
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553適用コントローラ RCX340u 636

YK600XGLC

コントローラ 電源容量（VA） 運転方法

RCX340 1000

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

YK600XGLC ー 150 ー ー S ー

ロボット本体 ー Z軸ストローク ー ツールフランジ ー 中通しシャフト ー ケーブル長
150：150mm 無記入：なし S：あり 3L：3.5m

F：あり 5L：5m
10L：10m

X軸 Y軸 Z軸 R軸

軸仕様
アーム長 350 mm 250 mm 150 mm ̶

回転範囲 ±129 ° ±144 ° ̶ ±360 °

モータ出力 AC 200 W 150 W 50 W 100 W
繰り返し位置決め精度※1 ±0.01 mm ±0.01 mm ±0.004 °

最高速度 4.9 m/sec 1.1 m/sec 1020 °/sec
最大可搬質量 4 kg
標準サイクルタイム：2kg 可搬時※2 0.71 sec

R軸許容慣性モーメント※3 0.05 kgm2

ユーザ配線 0.2 sq × 10 本

ユーザ配管（外径） φ4 × 4
動作リミット設定 1.ソフトリミット　2.メカストッパ（X, Y, Z軸）

ロボットケーブル長 標準：3.5 m　オプション：5 m, 10 m
本体質量 26 kg
クリーン度 ISO CLASS 3（ISO14644-1）＋ESD ※4

吸引量エアー 30 Nℓ /min ※5

※1. 周囲温度一定時の値です（X、Y軸）。
※2. 上下移動25 mm、水平移動300 mmの往復動作時（粗位置決めアーチモーション）。
※3. 先端質量、R軸慣性モーメントの設定により加速度係数が自動設定されます。
※4. ESD仕様は特注仕様です。弊社営業までお問い合わせください。
※5. 必要吸引量は使用状態・使用環境で異なります。

 ● アーム長 600mm  　 ● 最大可搬質量 4kg  

YK600XGLC

2面
幅

15

中
空
径
φ

11

断面図 A-A 

7.
8

7.
8

13.413.4
 視図F

配線配管クランプ用ですので
大きな負荷を付けないで
ください。

4-M3x0.5 深さ 5
（R軸原点との位相関係なし）

50

10
10

39
39

70 20

ここに付くツール質量は先端質量に
含めてください。

ユーザ用タップ　6-M3x0.5 深さ 6

0
12
32
45
58
71
93

0
32
61
98

6

31
26
22.5

10

ユーザ配線用コネクタ
（1～10番使用可能、ケーブルクランプサイズφ13.1～15）

M4アース端子

ユーザ配管3（φ4青）

ユーザ配管2（φ4赤）

ユーザ配管1（φ4黒）

ユーザ配管4（φ4白）

ユーザ配管を使用しない場合は付属の埋栓をしてください。

使用しない場合は付属のキャップをかぶせてください。

吸引用継手φ12

96

62
53 130

183（ベース取付部寸法）

10
4 60

60
14

0

4-φ9 
取付M8ボルト、4本使用

90

212

30
10 12

ユーザ配管1（φ4黒）

ユーザ配管2（φ4赤）

ユーザ配管3（φ4青）
ユーザ配管4（φ4白）ユーザ配線用コネクタ

（1～10番使用可能、 ケーブルクランプサイズφ13.1～15）
使用しない場合は付属のキャップをかぶせてください。

ユーザ配管を使用しない場合は付属の埋栓をしてください。

0

167
202
221
256

441

523

675±10
アーム旋回時最大740

0

82.5

67.5±2
133
146
186
247
274
296

627
674
702

822
852

4
4

35025056 117
アーム旋回時最大170

5751
43 48

( 1
50

)
15

0

Z軸下降端メカストッパ位置

Z軸上昇端メカストッパ位置
Z軸原点復帰時、Z軸4mm上昇

↓F

A A

φ90

Z軸先端形状

42

-0.018
0

10
10

ユーザツール取付範囲

φ70

φ38

φ16 h7

12
9°

129°

144° 144°

97° 97°

R600

R208

184

R2
50

・ 上記動作範囲でベースフランジ部、ロボットケーブルとスプライン、
 ジャバラ、ツールフランジが干渉する位置は使用できませんので
 注意ください。
・ X軸メカストッパ位置：131°
・ Y軸メカストッパ位置：146°

28

4-φ11R32（ケーブル最小曲げ半径）
ケーブルは可動させないで
ください。

ベース背面にはメンテナンス上の
十分なスペースを確保してください。

この動作範囲内側限界よりも
内側では、アームがマシン
ハーネスに当たりますので
動作させないでください。

中空径φ11

マシンハーネス

Z軸ジャバラ

※ 可動範囲は、 X, Y軸のメカストッパの位置をずらすこと
で制限することができます。（出荷時は最大可動範囲） 
詳細はマニュアル（設置マニュアル）をご参照ください。

※ 精度良く基準座標を設定するには、基準座標設定治具
（オプション）を使用して行ないます。詳細はマニュアル
（設置マニュアル）をご参照ください。

マニュアル（設置マニュアル）は弊社WEBサイトより
ダウンロードしていただけます。

https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/

ー

ー

RCX340-4 ー ー ー ー ー ー ー

適用コントローラ / 
制御軸数

ー 安全
規格

ー オプションA
（OP.A)

ー オプションB 
(OP.B)

ー オプションC
(OP.C)

ー オプションD
(OP.D)

ー オプションE 
(OP.E)

ー アブソ 
バッテリ

コントローラ各種設定項目をご指定ください。RCX340▶  P.728 

クリーンタイプ：中型

注文型式

■ 基本仕様 ■ 適用コントローラ
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554 適用コントローラ RCX340u 636

YK600XGLC

YK600XGLC　ツールフランジ取付仕様

0

86.5

63.5±2
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詳細図 D 

↑E
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0.02

22.6
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視図E

φ30 h7

φ4 H7

φ35

φ55
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13.413.4
 視図F

配線配管クランプ用ですので
大きな負荷を付けないで
ください。

4-M3x0.5 深さ 5
（R軸原点との位相関係なし）

50

10
10

39
39

70 20

ここに付くツール質量は先端質量に
含めてください。

ユーザ用タップ　6-M3x0.5 深さ 6

0
12
32
45
58
71
93

0
32
61
98

6

31
26
22.5

10

ユーザ配線用コネクタ
（1～10番使用可能、ケーブルクランプサイズφ13.1～15）

M4アース端子

ユーザ配管3（φ4青）

ユーザ配管2（φ4赤）

ユーザ配管1（φ4黒）

ユーザ配管4（φ4白）

ユーザ配管を使用しない場合は付属の埋栓をしてください。

使用しない場合は付属のキャップをかぶせてください。

吸引用継手φ12

96

62
53 130

183（ベース取付部寸法）

10
4 60

60
14

0

4-φ9 
取付M8ボルト、4本使用

90

212

30
10 12

ユーザ配管1（φ4黒）

ユーザ配管2（φ4赤）

ユーザ配管3（φ4青）
ユーザ配管4（φ4白）ユーザ配線用コネクタ

（1～10番使用可能、 ケーブルクランプサイズφ13.1～15）
使用しない場合は付属のキャップをかぶせてください。

ユーザ配管を使用しない場合は付属の埋栓をしてください。

129°

129°144° 144°

97° 97°

R600

R208

184

R2
50

・ 上記動作範囲でベースフランジ部、ロボットケーブルとスプライン、
 ジャバラ、ツールフランジが干渉する位置は使用できませんので
 注意ください。
・ X軸メカストッパ位置：131°
・ Y軸メカストッパ位置：146°

28

4-φ11R32（ケーブル最小曲げ半径）
ケーブルは可動させないで
ください。

ベース背面にはメンテナンス上の
十分なスペースを確保してください。

この動作範囲内側限界よりも
内側では、アームがマシン
ハーネスに当たりますので
動作させないでください。

中空径φ11

Z軸ジャバラ

マシンハーネス
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555適用コントローラ RCX340u 636

YK600XC

コントローラ 電源容量（VA） 運転方法

RCX340 1500

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

YK600XC ー ー

ロボット本体 ー Z軸ストローク ー ケーブル長
200：200mm 3L：3.5m
300：300mm 5L：5m

10L：10m

X軸 Y軸 Z軸 R軸

軸仕様
アーム長 350 mm 250 mm 200 mm 300 mm ̶

回転範囲 ±120 ° ±145 ° ̶ ±180 °

モータ出力 AC 400 W 200 W 200 W 100 W
繰り返し位置決め精度※1 ±0.02 mm ±0.01 mm ±0.005 °

最高速度 5.6 m/sec 1.7 m/sec 876 °/sec
最大可搬質量 10 kg
標準サイクルタイム：2kg 可搬時 0.56 sec

R軸許容慣性モーメント※2 0.12 kgm2

ユーザ配線 0.2 sq × 20 本

ユーザ配管（外径） φ6 × 3
動作リミット設定 1.ソフトリミット　2.メカストッパ（X, Y, Z軸）

ロボットケーブル長 標準：3.5 m　オプション：5 m, 10 m
本体質量 33 kg
クリーン度 ISO CLASS 3（ISO14644-1）相当 ※3

吸引量エアー 60 Nℓ /min ※4

※1. 周囲温度一定時の値です（X、Y軸）。
※2. 先端質量、R軸慣性モーメントの設定により加速度係数が自動設定されます。
※3. 1cfあたり（0.1 μmベース）、吸引ブロア使用時。
※4. 必要吸引量は使用状態・使用環境で異なります。

 ● アーム長 600mm  　 ● 最大可搬質量 10kg  

※ 可動範囲は、 X, Y軸のメカストッパの位置をずらすこと
で制限することができます。（出荷時は最大可動範囲） 
詳細はマニュアル（設置マニュアル）をご参照ください。

マニュアル（設置マニュアル）は弊社WEBサイトより
ダウンロードしていただけます。

https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/

ー

ー

RCX340-4 ー ー ー ー ー ー ー

適用コントローラ / 
制御軸数

ー 安全規格 ー オプションA
（OP.A)

ー オプションB 
(OP.B)

ー オプションC
(OP.C)

ー オプションD
(OP.D)

ー オプションE 
(OP.E)

ー アブソバッテリ

コントローラ各種設定項目をご指定ください。RCX340▶  P.728 

クリーンタイプ：中型

YK600XC

Z200ｍｍストローク
741

30
0

Z300ｍｍストローク
876

20
0

0

363

2x2-M4x0.7
深さ10(対面同様)

36

225.5±2

30

M12x1.75 深さ10

φ18 0
-0.018

54 20

φ68
φ90

667.5

560.9

0
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364

ユーザ配管3(φ6青)
ユーザ配管2(φ6赤)
ユーザ配管1(φ6黒)

15

MAX
940

11
0

65
65

4-φ11
取付M10ボルト使用

16
0

70

ユーザ配管2(φ6赤) R20

R80

R5
5

47
250 350 122.554.5

166(ベース寸法)

ユーザ配管3(φ6青)

ユーザ配線用Dサブコネクタ
(1-20番使用可能) ユーザ配管1(φ6黒) 7357

90

94

R軸ドグ旋回半径

R250

R600R204

12
0°

145° 145°

120°

動作範囲

X,Y軸メカストッパ位置

12
2°

147°

R196 R600

R250

122°

147°

0

ユーザ配線用Dサブコネクタ
(1-20番使用可能)

35
55
73

53

0

M4アース端子

36

102

継手 ※1
(φ12x3本)

69

※1. 配管方法はマニュアルをご参照ください。4-φ9
ベース背面にはメンテナンス上の十分な
スペースを確保してください。

R27（ケーブル最小曲げ半径）
ケーブルは可動させないでく
ださい。

48

注文型式

■ 基本仕様 ■ 適用コントローラ
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556 適用コントローラ RCX340u 636

YK610XEC-10

X軸 Y軸 Z軸 R軸

軸仕様
アーム長 335 mm 275 mm 200 mm ̶
回転範囲 ±134 ° ±147.5 ° ̶ ±360 °

モータ出力 AC 400 W 200 W 200 W 200 W

減速機構 伝達方式
モータ ～ 減速機 直結 タイミングベルト
減速機 ～ 出力 直結 タイミングベルト

繰り返し位置決め精度※1 ±0.01 mm ±0.01 mm ±0.01 °
最高速度 8.6 m/sec 2 m/sec 2600 °/sec
最大可搬質量 10kg（通常仕様）　9kg（ツールフランジありの場合）
標準サイクルタイム：2kg 可搬時※2 0.44 sec
R軸許容慣性モーメント※3 0.3 kgm2

ユーザ配線 0.2 sq × 20 本
ユーザ配管（外径） φ6 × 3 本
動作リミット設定 1.ソフトリミット　2.メカストッパ（X, Y, Z軸）
ロボットケーブル長 標準：3.5 m　オプション：5 m, 10 m
本体質量 27 kg
クリーン度 ISO CLASS 4（ISO14644-1）
吸引量エアー 60 Nℓ /min ※4

※1. 周囲温度一定時の値です（X、Y軸）。
※2. 水平方向300mm、垂直方向25mm往復、粗位置決めアーチ動作時。
※3. 先端質量、R軸慣性モーメントの設定により加速度係数が自動設定されます。
※4. ±1Nℓ/minの範囲内で設定してください。吸引量が適切でない場合、クリーン度に悪影響を及ぼしたり、 

ジャバラが変形したりする恐れがあります。

 ● アーム長 610mm  　 ● 最大可搬質量 10kg  

YK610 XEC-10

4-φ9/最小曲げ半径 R27
ケーブルは可動させないでください。

1225

45
45

ユーザー用タップ：4-M4x0.7 深さ 8

M16x2.0 深さ 20

取付けるツール質量は先端質量に含み、ジャバラに
干渉しないように注意してご使用ください。 ベース背面にはメンテナンス上の

十分なスペースを確保してください。

125.5

23 21 92.5

28 ±0.05
45 105

8

(R3) 60

75
75

176(ベース取付部)

( 9
6)

16
9

77
 ± 0

. 0
5

77

M8ボルト用取付け穴:4-φ9

27.8
(45)

配線配管クランプ用：
4-M3x0.5 深さ 4.5(90°等配)

P.C.D. 32

10
16

19
. 5

ユーザ配管1(φ6黒)

ユーザ配管2(φ6赤)

ユーザ配管3(φ6青)

ユーザ配線用コネクタ（1～20番使用可能）　　

大きな負荷を
掛けないでください。
R軸原点との位相関係なし

株式会社七星研究所
レセプタクル：NR-2424-RF 6 H7(　   ) 
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M4アース端子

ユーザ配線用コネクタ
(1～12番使用可能)　　　

ユーザ配線用コネクタ
(1～8番使用可能)　　　　

ユーザ配管1～3(φ6黒、赤、青)
吸引用配管1～3(φ6黒)

日本圧着端子製造株式会社
SMコネクタ：SMP-12V-BC

日本圧着端子製造株式会社
SMコネクタ：SMP-9V-BC
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 ボールねじ給脂窓カバー

オプション ： 
ボールねじ
給脂窓仕様

ブレーキ解除
スイッチ

オプション：
ブレーキ解除
スイッチ仕様

+0.012
 0

二面幅:19
中空径：φ14 R軸原点との

位相関係なし

断面図 A-A

ユーザツール取付範囲
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Z軸ストローク:
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4° R275 134°

R180
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R��
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動作範囲(標準)
X軸メカストッパ位置:136°
Y軸メカストッパ位置:149.5°
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°
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オプション：ツールフランジあり
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P.C.D. 60

12 ±�.��
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4-φ5.5 通し(90°等配)

中空径:φ14φ5 H7  通し(         ) +�.���
�

クリーンタイプ：中型

 ● ハイコストパフォーマンスモデル  

コントローラ電源容量（VA） 運転方法

RCX340 1700

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

※ Z軸シャフトの上部から先端まで、ユーザ配線配管を中
通しすることできます。詳細はマニュアル（設置マニュ
アル）をご参照ください。

※ 可動範囲は、 X, Y軸のメカストッパを追加することで制
限することができます。（出荷時は最大可動範囲） 
詳細はマニュアル（設置マニュアル）をご参照ください。

※ 精度良く基準座標を設定するには、基準座標設定治具
（オプション）を使用して行ないます。詳細はマニュアル
（設置マニュアル）をご参照ください。

マニュアル（設置マニュアル）は弊社WEBサイトより
ダウンロードしていただけます。

https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/

YK610XEC ー 10 ー 200 ー ー ー ー

ロボット本体 ー 最大可搬質量 ー Z軸ストローク ー ツールフランジ ー ブレーキ解除スイッチ ー メンテナンスOP. ー ケーブル長
無記入 : なし 無記入 : なし 無記入 : なし 3L : 3.5m
F : あり BS : あり MW : ボールねじ給脂窓あり 5L : 5m

10L : 10m

ー

ー

RCX340-4 ー ー ー

適用コントローラ / 
制御軸数

ー 安全規格 ー オプションA～E
（OP.A～E)

ー アブソバッテリ

コントローラ各種設定項目をご指定ください。

RCX340▶  P.728 
※ドライ環境仕様ケーブルへの変更も可能です（特注となります）

注文型式

■ 基本仕様 ■ 適用コントローラ
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557適用コントローラ RCX340u 636

YK700XC

コントローラ 電源容量（VA） 運転方法

RCX340 2000

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

X軸 Y軸 Z軸 R軸

軸仕様
アーム長 350 mm 350 mm 200 mm 400 mm ̶

回転範囲 ±120 ° ±145 ° ̶ ±180 °

モータ出力 AC 800 W 400 W 400 W 200 W
繰り返し位置決め精度※1 ±0.02 mm ±0.01 mm ±0.005 °

最高速度 6.7 m/sec 1.7 m/sec 600 °/sec
最大可搬質量 20 kg
標準サイクルタイム：2kg 可搬時 0.57 sec

R軸許容慣性モーメント※2 0.32 kgm2

ユーザ配線 0.2 sq × 20 本

ユーザ配管（外径） φ6 × 3
動作リミット設定 1.ソフトリミット　2.メカストッパ（X, Y, Z軸）

ロボットケーブル長 標準：3.5 m　オプション：5 m, 10 m
本体質量 57 kg
クリーン度 ISO CLASS 3（ISO14644-1）相当 ※3

吸引量エアー 60 Nℓ /min ※4

※1. 周囲温度一定時の値です（X、Y軸）。
※2. 先端質量、R軸慣性モーメントの設定により加速度係数が自動設定されます。
※3. 1cfあたり（0.1 μmベース）、吸引ブロア使用時。
※4. 必要吸引量は使用状態・使用環境で異なります。

YK700XC ー ー

ロボット本体 ー Z軸ストローク ー ケーブル長
200：200mm 3L：3.5m
400：400mm 5L：5m

10L：10m

 ● アーム長 700mm  　 ● 最大可搬質量 20kg  

※ 可動範囲は、 X, Y軸のメカストッパの位置をずらすこと
で制限することができます。（出荷時は最大可動範囲） 
詳細はマニュアル（設置マニュアル）をご参照ください。

マニュアル（設置マニュアル）は弊社WEBサイトより
ダウンロードしていただけます。

https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/

ー

ー

RCX340-4 ー ー ー ー ー ー ー

適用コントローラ / 
制御軸数

ー 安全規格 ー オプションA
（OP.A)

ー オプションB 
(OP.B)

ー オプションC
(OP.C)

ー オプションD
(OP.D)

ー オプションE 
(OP.E)

ー アブソバッテリ

コントローラ各種設定項目をご指定ください。RCX340▶  P.728 

クリーンタイプ：大型

YK700XC
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ユーザ配線用 Dサブコネクタ
(1-20番使用可能)
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ユーザ配管2(φ6赤)
ユーザ配管3(φ6青)

ユーザ配管1(φ6黒)

R59
.5 R軸ドグ旋回半径
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動作範囲
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0

147° 147°
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X、Yメカストッパー位置

※1. 配管方法はマニュアルをご参照ください。

18

R27（ケーブル最小
曲げ半径）ケーブル
は可動させないで
ください。

ベース背面にはメンテナンス上の十分なスペース
を確保してください。
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注文型式

■ 基本仕様 ■ 適用コントローラ
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YK710XEC-10 クリーンタイプ：大型

 ● ハイコストパフォーマンスモデル  

X軸 Y軸 Z軸 R軸

軸仕様
アーム長 435 mm 275 mm 200 mm ̶
回転範囲 ±134 ° ±147.5 ° ̶ ±360 °

モータ出力 AC 400 W 200 W 200 W 200 W

減速機構 伝達方式
モータ ～ 減速機 直結 タイミングベルト
減速機 ～ 出力 直結 タイミングベルト

繰り返し位置決め精度※1 ±0.01 mm ±0.01 mm ±0.01 °
最高速度 9.5 m/sec 2 m/sec 2600  °/sec
最大可搬質量 10kg（通常仕様）　9kg（ツールフランジありの場合）
標準サイクルタイム：2kg 可搬時 0.49 sec
R軸許容慣性モーメント※2 0.3 kgm2

ユーザ配線 0.2 sq × 20 本
ユーザ配管（外径） φ6 × 3 本
動作リミット設定 1.ソフトリミット　2.メカストッパ（X, Y, Z軸）
ロボットケーブル長 標準：3.5 m　オプション：5 m, 10 m
本体質量 28 kg
クリーン度 ISO CLASS 4（ISO14644-1）
吸引量エアー 60 Nℓ /min ※4

※1. 周囲温度一定時の値です（X、Y軸）。
※2. 水平方向300mm、垂直方向25mm往復、粗位置決めアーチ動作時。
※3. 先端質量、R軸慣性モーメントの設定により加速度係数が自動設定されます。
※4. ±1Nℓ/minの範囲内で設定してください。吸引量が適切でない場合、クリーン度に悪影響を及ぼしたり、 

ジャバラが変形したりする恐れがあります。

 ● アーム長 710mm  　 ● 最大可搬質量 10kg  

コントローラ電源容量（VA） 運転方法

RCX340 1700

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

※ Z軸シャフトの上部から先端まで、ユーザ配線配管を中
通しすることできます。詳細はマニュアル（設置マニュ
アル）をご参照ください。

※ 可動範囲は、 X, Y軸のメカストッパを追加することで制
限することができます。（出荷時は最大可動範囲） 
詳細はマニュアル（設置マニュアル）をご参照ください。

※ 精度良く基準座標を設定するには、基準座標設定治具
（オプション）を使用して行ないます。詳細はマニュアル
（設置マニュアル）をご参照ください。

マニュアル（設置マニュアル）は弊社WEBサイトより
ダウンロードしていただけます。

https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/

YK710XEC ー 10 ー 200 ー ー ー ー

ロボット本体 ー 最大可搬質量 ー Z軸ストローク ー ツールフランジ ー ブレーキ解除スイッチ ー メンテナンスOP. ー ケーブル長
無記入 : なし 無記入 : なし 無記入 : なし 3L : 3.5m
F : あり BS : あり MW : ボールねじ給脂窓あり 5L : 5m

10L : 10m

ー

ー

RCX340-4 ー ー ー

適用コントローラ / 
制御軸数

ー 安全規格 ー オプションA～E
（OP.A～E)

ー アブソバッテリ

コントローラ各種設定項目をご指定ください。

RCX340▶  P.728 
※ドライ環境仕様ケーブルへの変更も可能です（特注となります）

YK710 XEC-10

Z軸下降端
メカストッパ位置

435275 アーム旋回時最大：245
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Z軸上昇端
メカストッパ位置

アーム旋回時
最大高さ：740

φ20 h7(        ) -0.021
0

4-φ9/最小曲げ半径 R27
ケーブルは可動させないでください。

1225

45
45

M16x2.0 深さ 20

取付けるツール質量は先端質量に含み、ジャバラに
干渉しないように注意してご使用ください。 ベース背面にはメンテナンス上の

十分なスペースを確保してください。

ユーザー用タップ：4-M4x0.7 深さ 8
9
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M4アース端子

ユーザ配線用コネクタ
(1～12番使用可能)　　　

ユーザ配線用コネクタ
(1～8番使用可能)　　　　

ユーザ配管1～3(φ6黒、赤、青)
吸引用配管1～3(φ6黒)

日本圧着端子製造株式会社
SMコネクタ：SMP-12V-BC

日本圧着端子製造株式会社
SMコネクタ：SMP-9V-BC

ブレーキ解除
スイッチ

オプション：
ブレーキ解除
スイッチ仕様
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45 105
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(R3) 60
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M8ボルト用取付け穴:
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(45)

配線配管クランプ用：
4-M3x0.5 深さ 4.5(90°等配)

P.C.D. 32
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. 5 ユーザ配管1(φ6黒)

ユーザ配管2(φ6赤)

ユーザ配管3(φ6青)

大きな負荷を
掛けないでください。
R軸原点との位相関係なし

株式会社七星研究所
レセプタクル：NR-2424-RF 6 H7(   　   ) 

φ6 H7(  　   ) 

ユーザ配線用コネクタ（1～20番使用可能）　　
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559適用コントローラ RCX340u 636

YK800XC

X軸 Y軸 Z軸 R軸

軸仕様
アーム長 450 mm 350 mm 200 mm 400 mm ̶

回転範囲 ±120 ° ±145 ° ̶ ±180 °

モータ出力 AC 800 W 400 W 400 W 200 W
繰り返し位置決め精度※1 ±0.02 mm ±0.01 mm ±0.005 °

最高速度 7.3 m/sec 1.7 m/sec 600 °/sec
最大可搬質量 20 kg
標準サイクルタイム：2kg 可搬時 0.57 sec

R軸許容慣性モーメント※2 0.32 kgm2

ユーザ配線 0.2 sq × 20 本

ユーザ配管（外径） φ6 × 3
動作リミット設定 1.ソフトリミット　2.メカストッパ（X, Y, Z軸）

ロボットケーブル長 標準：3.5 m　オプション：5 m, 10 m
本体質量 58 kg
クリーン度 ISO CLASS 3（ISO14644-1）相当 ※3

吸引量エアー 60 Nℓ /min ※4

※1. 周囲温度一定時の値です（X、Y軸）。
※2. 先端質量、R軸慣性モーメントの設定により加速度係数が自動設定されます。
※3. 1cfあたり（0.1 μmベース）、吸引ブロア使用時。
※4. 必要吸引量は使用状態・使用環境で異なります。

YK800XC ー ー

ロボット本体 ー Z軸ストローク ー ケーブル長
200：200mm 3L：3.5m
400：400mm 5L：5m

10L：10m

コントローラ 電源容量（VA） 運転方法

RCX340 2000

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

 ● アーム長 800mm  　 ● 最大可搬質量 20kg  

※ 可動範囲は、 X, Y軸のメカストッパの位置をずらすこと
で制限することができます。（出荷時は最大可動範囲） 
詳細はマニュアル（設置マニュアル）をご参照ください。

マニュアル（設置マニュアル）は弊社WEBサイトより
ダウンロードしていただけます。

https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/

ー

ー

RCX340-4 ー ー ー ー ー ー ー

適用コントローラ / 
制御軸数

ー 安全規格 ー オプションA
（OP.A)

ー オプションB 
(OP.B)

ー オプションC
(OP.C)

ー オプションD
(OP.D)

ー オプションE 
(OP.E)

ー アブソバッテリ

コントローラ各種設定項目をご指定ください。RCX340▶  P.728 

クリーンタイプ：大型

YK800XC

35

(174)

40
0

20
0

956
Z400ｍｍ
ストローク

756
Z200ｍｍ
ストローク

376

0

226±2

φ90

M12x1.75 深さ10

φ22  0
-0.021

MAX1020

119.5

683

586

377

279

97

20
0

ユーザ配管3(φ6青)
ユーザ配管2(φ6赤)

58 350

ユーザ配管1(φ6黒)

R軸ドグ旋回半径R59
.5

10
6

R7
6

R106

ユーザ配線用 Dサブコネクタ
(1-20番使用可能)

12
6

450

4-φ14
取付M12ボルト使用106 93

8070

11
2

70 18
075

75

R150R150R150

147

動作範囲

R800

R350

145° 145°

R259

12
0°

120°

X,Yメカストッパー位置

123°

R800

R350

R247

12
3°

147°147°

継手 ※1
(φ12x2本)

ユーザ配線用Dサブコネクタ
(1-20番使用可能)

ユーザ配管3(φ6青)

ユーザ配管1(φ6黒)
ユーザ配管2(φ6赤)

M4アース端子

継手 ※1
(φ12)

180
140

0 0

59

140
160
180

※1. 配管方法はマニュアルをご参照ください。
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560 適用コントローラ RCX340u 636

YK1000XC

コントローラ 電源容量（VA） 運転方法

RCX340 2000

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

X軸 Y軸 Z軸 R軸

軸仕様
アーム長 550 mm 450 mm 200 mm 400 mm ̶

回転範囲 ±120 ° ±145 ° ̶ ±180 °

モータ出力 AC 800 W 400 W 400 W 200 W
繰り返し位置決め精度※1 ±0.02 mm ±0.01 mm ±0.005 °

最高速度 8.0 m/sec 1.7 m/sec 600 °/sec
最大可搬質量 20 kg
標準サイクルタイム：2kg 可搬時 0.60 sec

R軸許容慣性モーメント※2 0.32 kgm2

ユーザ配線 0.2 sq × 20 本

ユーザ配管（外径） φ6 × 3
動作リミット設定 1.ソフトリミット　2.メカストッパ（X, Y, Z軸）

ロボットケーブル長 標準：3.5 m　オプション：5 m, 10 m
本体質量 59 kg
クリーン度 ISO CLASS 3（ISO14644-1）相当 ※3

吸引量エアー 60 Nℓ /min ※4

※1. 周囲温度一定時の値です（X、Y軸）。
※2. 先端質量、R軸慣性モーメントの設定により加速度係数が自動設定されます。
※3. 1cfあたり（0.1 μmベース）、吸引ブロア使用時。
※4. 必要吸引量は使用状態・使用環境で異なります。

YK1000XC ー ー

ロボット本体 ー Z軸ストローク ー ケーブル長
200：200mm 3L：3.5m
400：400mm 5L：5m

10L：10m

 ● アーム長 1000mm  　 ● 最大可搬質量 20kg  

※ 可動範囲は、 X, Y軸のメカストッパの位置をずらすこと
で制限することができます。（出荷時は最大可動範囲） 
詳細はマニュアル（設置マニュアル）をご参照ください。

マニュアル（設置マニュアル）は弊社WEBサイトより
ダウンロードしていただけます。

https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/

ー

ー

RCX340-4 ー ー ー ー ー ー ー

適用コントローラ / 
制御軸数

ー 安全規格 ー オプションA
（OP.A)

ー オプションB 
(OP.B)

ー オプションC
(OP.C)

ー オプションD
(OP.D)

ー オプションE 
(OP.E)

ー アブソバッテリ

コントローラ各種設定項目をご指定ください。RCX340▶  P.728 

クリーンタイプ：大型
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※1. 配管方法はマニュアルをご参照ください。

18

R27（ケーブル
最小曲げ半径）
ケーブルは可
動させないで
ください。

ベース背面にはメンテナンス上の十分な
スペースを確保してください。

4-φ9
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