
垂
直
多
関
節
ロ
ボ
ッ
ト

YA
リニアコンベアモジュール

LC
M

単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

G
X

小
型
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

TRANSERVO
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

FLIP-X
リ
ニ
ア
単
軸
ロ
ボ
ッ
ト

PH
A

SER
直
交
ロ
ボ
ッ
ト

X
Y-X

ス
カ
ラ
ロ
ボ
ッ
ト

Y
K

-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
モ
ー
タ
レ
ス
単
軸

R
obonity

615

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/

回生ユニットの数量決定手順（単軸ロボットGXシリーズ）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
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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

 D. パワー に接続する回生ユニットの数は、その  D. パワー に接続された各  ドライバ で動作させる単軸ロボット
GXシリーズの構成に応じて定められます。

ドライバドライバ YQLink拡張
ユニットD.パワー

回生ユニット

ドライバ ホストD.パワー

回生ユニット

YQLink

以下の条件を満たす場合、1台の回生ユニットが必要です。
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。

1. 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
3. 垂直設置された GX16、GX20の台数の合計が 4軸以上
4. 垂直設置された GX20が 4軸以上接続される
5. 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。

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。

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）
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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




