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● 사양 및 외관은 개량으로 인해 예고 없이 변경될 수 있습니다.
● 로봇 수출에 대해서는 전략 물자 비해당 자료가 필요합니다. 자세한 내용은 문의해 주십시오.

YAMAHA

L INE  UP  CATA LOG 야 마 하  로봇
라 인업  카 탈로 그

판매 대리점

127 Toyooka, Kita-ku, Hamamatsu, Shizuoka 433-8103, Japan
전화. +81-53-525-8350    팩스. +81-53-525-8378
URL https://global.yamaha-motor.com/business/robot/
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모터가 없는 단축 액추에이터
간이 선정표 P��

가이드 레일과 프레임을 일체화한 새로운 설계 
구조로, 컴팩트하면서 압도적인 모멘트 강성을 
자랑합니다. 주요한 �개 제조업체의 모터를 
설치할 수 있으므로 이미 사용 중인 모터와 
조합하여 사용할 수 있습니다.

YAMAHA ROBOT
역사와 노력

��년 이상 쌓아온 신뢰의 증거
야 마 하  모 터 의  로 봇  개 발 은  � � 년  전  
부터 자사의 바이크 생산 라인에 도입을 
계 기 로  시 작 하 였 습 니 다 .  그 로 부 터  
야마하의 산업용 로봇은 전자 제품의 
조립, 차량용 부품의 운반, 대형 액정 
패 널 의  제 조  등  다 양 한  업 종 의  생 산  
설비를 지원해 왔습니다. 시장의 요구에 
개량에 개량을 거듭해온 오랜 실적이 높은 
신뢰의 증거입니다.

독자 기술의 계승과 시장의 수요를 
내다본 기술 개발
정밀하며 고속동작이 요구되는 ʻ모터 
제어 기술’, 엄격한 평가 기준에 근거한 
ʻ 기 구  -  컨 트 롤 러  개 발 기 술 ’ ,  혹 독 한  
환경에서도 안정적으로 동작할 수 있는 
ʻ신호 처리 기술’은 사업 발족 당초부터 
쌓 아  올 린  독 자  기 술 을  숙 성 시 키 고  
단련하여 강성, 내구성, 조작성 등에 
있어서 높은 평가를 받고 있습니다. 나아가 다양한 요구에 적절하고 
신속하게 대응하기 위해 ʻ코어 기술※’의 자사 개발도 추진했으며, 그와 
함께 축적된 노하우를 통해 빠르고 유연한 상품 개발을 실현할 수 있습니다.
※ 제어 기반, 리니어 모터, 리니어 스케일(위치 검출) 등

높은 신뢰성을 실현하는 평가 체계
제품의 신뢰성을 확보하기 위해 평가 
기술에도 힘을 쏟고 있습니다.
야마하 모터 보유 설비: ʻ전파 암실※’ 
에서의 평가 시험을 필두로 제품 개발에 
대 한  평 가  체 계 를  확 립 하 여  높 은  
신뢰성과 품질을 확보하고 있습니다.
※전파 암실: 야마하 그룹의 각 상품 EMC(전자파 

환경 적합성) 기술을 종합적으로 개발하여 그룹 내에서 공유하는 것을 목적으로 한 설비. 
국제 기준에 따라 각국 규정에 대한 적합성 평가도 가능

안심할 수 있는 야마하 품질
ʻ제조, 판매, 기술 일체’ 체제를 최대한 
활용하여 검사→가공→조립→검사→
출하와 같은 일련의 공정을 일관적으로 
수 행 함 으 로 써  고 품 질 ,  낮 은  가 격 ,  
단 납 기 로  납 품  가 능 한  체 제 를  
확 립 하 였 습 니 다 .  핵 심  부 품 은  사 내  
가 공 을  통 해  제 작 하 고 ,  로 봇  제 조  
업체이기 때문에 가능한 신뢰할 수 있는 제작 및 엄격한 기준에 근거한 품질 
관리를 통해 고품질의 제품을 만들어내고 있습니다.

R o b o n i t y  S e r i e s

최대�가반�질량 �kg ～ ���kg
최고�속도 ��� ～ �,���mm/sec
스트로크 �� ～ ����mm

최대 가반�질량 �kg ～ ���kg
최고�속도 ��� ～ �,���mm/sec
스트로크 �� ～ �,���mm

※ 대응�기종�및�용량에�대해서는 Robonity 카탈로그를�확인하십시오.

최단 전체 길이
업계 최단 수준의 동작 스트로크에 
대한 전체 길이

고정도
・ 연삭 볼 스크류 적용
 정도 등급 C�의 리드 정도

・ 반복 위치 결정 정도 ±�μm

모터의 방향을 표준 사양(스트레이트), 모터 병렬 취부 사양(우, 좌)으로 쉽게 변경 가능합니다.

모터 취부 방향, 병렬 유닛으로 간단 변경

병렬�우측�설치병렬�유닛표준

슬라이더부 롤러 사양

스테인리스 시트 표준 장착

흡인 포트 표준 장착

■ 흡인용 조인트 설치만으로 대응

・ 본체 상면에 방진 스테인리스 시트 적용
・ 배관 조인트를 설치하여 흡입만으로 클린 환경으로 사용 가능

클린 사양 표준 대응

모터 취부 방향, 절곡용 전용 부품으로 간단 변경
표준 사양 모터 절곡 사양

좌측 설치 우측 설치 하방 설치표준

제품을 분해할 필요가 없으며 외부에서 구동 
부품에 급유 가능합니다.

간단한 유지보수

슬라이더 측면의 그리스 니플

�. 외장 부품을 제거하지 않고 상부 및 바닥면에서 본체를 설치할 수 있습니다.
�. 본체 측면에는 기준면, 바닥면에는 노크 구멍이 있어서 설치가 간단합니다.

설치 시간과 비용 절감
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기존�제품
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NEW

폭 치수가 기존 대비 약 ��% 컴팩트
컴팩트

기존�제품 T�L

��

LBAS��

��

기존 대비 최대 약 �배 향상된 모멘트 강성

MPMR

MY

고강성 고정도
직진도(주행 평행도): ±�.��/���mm

Basic 모델

LBAS

モータレス모터�없음

Advanced 모델

LGXS
고효율, 고정도의 연삭 볼 스크류를 표준 채택하여 
높은 신뢰성과 내구성을 자랑하는 High 
Precision 모델입니다. 
직교 로봇의 베이스 축에도 최적입니다.

Yaskawa Electric Corporation Mitsubishi Electric KEYENCE CORPORATION
OMRON Corporation SANYO DENKI CO., LTD. Tamagawa Seiki Co., Ltd.
DELTA ELECTRONICS (JAPAN),  Panasonic Corporation FANUC CORPORATION
INC.

대응�모터�제조업체

※ 대응�기종�및�용량에�대해서는 Robonity 카탈로그를�확인하십시오.

대응�모터�제조업체

Yaskawa Electric Corporation　 Mitsubishi Electric　 KEYENCE CORPORATION

LM 가이드 적용
볼 리테이너 내장

연삭 볼 스크류 적용
정도 등급 C�

컴팩트

낮은�비용

고강성

높은�내구성

클린�사양�표준�대응

고정도 정도�등급 C�
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BD
type

모터의 위치 검출에는 당사 상위 기종과 마찬가지로 신뢰성으로 정평이 나 있는 
리졸버를 사용하고 있습니다. 전자 부품이나 광학 소자가 없는 심플한 구조이기 때문에 
일반적인 광학식 엔코더와 비교하여 내환경성이 높고 고장률이 낮은 것이 특징입니다. 
분진이나 오일 미스트 등의 악조건에서도 안정된 위치 검출을 할 수 있습니다.

위치 검출기에 
리졸버 채택

클로즈드 루프 제어를 통한 완전한 무탈조 지원
스텝 모터는 가격이 저렴하며 정지 시에 헌팅(미진동) 등이 없다는 특징이 있습니다. 
그러나 탈조에 의한 위치 어긋남이 발생하거나(오픈 루프의 경우) 고속영역에서 토크가 
대폭 저하하거나 정지 시의 소비 전력이 커지는 등의 결점도 있습니다.
야마하의 TRANSERVO는 클로즈드 루프 제어를 통해 완전한 무탈조를 지원합니다. 
나아가 새로 개발된 벡터 제어 방식을 채택하여 고속영역의 토크 저하가 적을 뿐만 
아니라 에너지 절약이 가능한 저소음 모델입니다. 스텝 모터를 사용하면서 서보 모터와 
같은 기능과 성능을 낮은 비용으로 실현했습니다.

스텝 모터 단축 로봇
간이 선정표 P��

슬라이더 타입SS
type

벨트 타입

스텝 모터와 서보 모터의 뛰어난 특성을 융합
기존의 상식을 파괴하는 스텝 모터 단축 로봇 
ʻTRANSERVO’ 시리즈　

SS��H-S SS��-S
SR��SG�� SR�� SR��-RSRD�� SRD�� SRD��-U

SS��H-R(L) SS��-R(L)

공간 절약형 모델
(모터 병렬 모델)

스트레이트 모델

스트레이트 모델

SG
type

로드 타입SR
type

슬라이더 타입

표준 모델 서포트 가이드 부착 모델 공간 절약형 모델

스텝 모터의 경우

서보 모터의 경우

・ 시끄러운 동작음
・ 고속영역에서 토크 대폭 저하
・ 정지 시 소비 전력이 큼

・ 정지 시 미진동
・ 높은 비용

TRANSERVO는 양쪽의 장점을 융합!

・ 심플하고 낮은 비용
・ 정지 시 진동 없음

・ 부드러운 움직임
・ 항상 일정한 토크
・ 에너지 절약

가
반
질
량

속도(mm/s)
��� ��� ��� ����

고속 운전으로 택트 단축 실현!

기존 타입

TRANSERVO

고속 동작 시
가반질량 저하

가반질량은
항상 일정!

구조상 볼의 차동 슬립 양이 적기 때문에 큰 모멘트 부하를 받아도 안정된 수명을 얻을 
수 있습니다.

SS 타입(슬라이더 타입)의 특징
고속 운전으로 택트 단축 실현
벡터 제어 방식의 장점을 최대한 활용하여 고속영역에서도 가반질량이 일정합니다. 
택트 타임 단축에 크게 기여합니다. 또한, 하이리드 볼 스크류와 조합하여 서보 모터 
단축에 지지 않는 �m/sec의 최고 속도※를 실현했습니다.
※ SS��/SS��H, SSC��/SSC��H의 리드 ��mm 사양

STH 타입(슬라이드 테이블 타입)의 특징
순환식 리니어 가이드를 채택하여 고강성, 고정도 실현
최대 압부력 ���N, 반복 위치 결정 정도 ±�.��mm. 가이드 레일과 슬라이더를 
일체화하여 휨량이 적으며, 순환식 리니어 가이드를 채택하여 고강성, 고정도를 
실현했습니다.

RF 타입(로터리 타입)의 특징
TRANSERVO 시리즈 최초의 회전 축 모델

최고 속도 ���°/sec, 반복 위치 결정 정도 �.��°. 박형의 컴팩트한 전동 로터리 
타입입니다. 그립퍼와 조합하여 척 후의 회전 반송에 사용하거나 수직 방향의 회전 동작 
등에도 사용 가능합니다.

BD 타입(벨트 타입)의 특징
롱 스트로크에 대응 가능한 벨트 타입

최대 스트로크 ����mm, 최고 속도 
� � � � m m / s e c .  커 버  등 의  외 장  
부품을 분리하지 않고 본체를 설치할 
수 있어 매우 편리하며, 셔터가 표준 
장 착 되 어  있 어  가 이 드 나  벨 트 를  
단단히 고정하므로 그리스의 비산, 
외부로부터의 이물질 혼입을 방지할 
수 있습니다.

스트레이트 모델 공간 절약형 모델

슬라이드 테이블 타입STH
type

표준 모델 고강성 모델

로터리 타입RF
type

T R A N S E R V O S e r i e s

STH��-S
STH��-S

STH��-R(L)
STH��-R(L)

RF��
RF��
RF��

BD��
BD��
BD��

고강성 모델

고강성 베어링을 사용하여 
테이블의 래디얼, 트러스트  
방향에 대한 변위량 감소

셔터 표준 장착

�열 원호 홈식 �점 접촉 가이드 채택

SR 타입(로드 타입)의 특징
유지보수 불필요

로드 타입은 볼 스크류에 윤활 장치, 로드 출입구에 접촉 스크래퍼를 각각 채택하여 
유지보수가 필요하지 않습니다.

・ 유지보수 간격을 대폭 연장
・ 친환경적인 윤활 시스템
・ 이물질 침입 방지

볼 스크류 윤활 장치

고 밀 도  파 이 버 네 트 에  그 리 스 를  
함침한 윤활 장치는 적절한 곳에 
적 절 한  양 의  오 일 을  낭 비 없 이  
공급합니다.

워크 설치 탭
가이드 레일과 
테이블을 일체화

위치 결정용 핀 구멍

바디 설치 관통 구멍

SG 타입(슬라이더 타입)의 특징
최대 가반 질량 ��kg 수직 사양에서도 ��kg 지원

튼튼한 테이블 슬라이드와 ��
□ 모터를 채택하여 가반질량이 
대 폭  향 상 되 었 습 니 다 .  최 대  
가반 질량 ��kg를 실현했으며, 
수 직  사 양 에 서 도  � � k g 까 지  
가반합니다.

최고 속도 ����mm/sec

기존 기종인 SS��H와 비교하여 
�.�배의 고속화를 실현했습니다.
설비 택트업이 가능합니다.

최대�가반�질량

46kg

SG��
최대�가반�질량

SS��H

12kg

가반질량 
약 4배 UP 

최고�속도 
기존�기종의 
1.2배 UP

최고�속도 1200mm/sec

최고�속도 1000mm/sec기존 기종
SS��H

SG��

높은 신뢰성의 리졸버 채택

위 치  검 출 기 에 는  내 환 경 성 이  
뛰 어 난  리 졸 버 를  채 택 했 으 며 ,  
모든 기종에서 브레이크 사양도 
선택 가능합니다.

�층 스크래퍼가 로드에 부착된 미세한 이물질을 제거하고 로봇 내부로 침투하지 못하도록 하여 
문제를 미연에 방지합니다. 또한 로드가 흔들리는 것도 효과적으로 제어합니다.

적층형 접촉 스크래퍼
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더블 캐리어 표준 대응

리니어 단축 PHASER와 단축
로봇 FLIP-X의 이동 시간 비교

단축 로봇의 각 기종 비교

볼 스크류 단축을
�대 사용한 레이아웃

더블 캐리어를
통한 공간 절약

※�： 상기 스트로크인 경우의 비교입니다.     ※�： 케이블 베어 제외.     ※�： ����mm/s인 경우 �kg입니다(��kg 반송 시: ����mm/s).     ※�： 스트로크 ����mm인 경우의 위험 속도를 고려한 값입니다.

 

� �.� �.� �.� �.� �.�

�.�

�.�

�.�

�.�

�.�

�.�

�

시간(sec)

속
도（

m
/s

）

PHASER（MF��）
FLIP-X（F��N）

����st/��kg최고 속도 �.�m/s

PHASER

FLIP-X

最高速度�.�m/s최고 속도 �.�m/s

스트로크

속도 정도

스트로크

속도

유지보수 유지보수 유지보수사이즈 사이즈 사이즈

정도

스트로크

속도 정도

F��: 볼 스크류MF�: 리니어 모터 B��: 벨트 타입

기종명 본체 가격※� 최고 속도
（mm/sec）

가반질량
（kg） 

반복 위치 결정 정도
（μm）

최대 스트로크
（mm） 

단면 최대 외형※２

（mm）

����

���※� �� ���� W���×H���

W���×H��

W��×H��

������

MF�-����

F��-��-���

B��-����

����

����

±�

±��

±��

��(�)※�

조립과 검사 등 여러가지 용도에 사용 가능 
컴팩트 사이즈부터 롱 스트로크까지 �타입 ��모델 지원

�m의 롱 스트로크에서도 위험 속도의 제약이 없음.
긴 거리 운반에서 압도적인 성능을 발휘하는 ʻPHASER’ 시리즈.

F L I P - X S e r i e s P H A S E R S e r i e s

단축 로봇 리니어 모터 단축 로봇

롱 스트로크에서도 위험 속도의 영향을 받지 않고 최고 속도를 
유지하면서 동작을 실시할 수 있음. 더블 캐리어 사양도 표준으로 대응 
가능

고강성 알루미늄 프레임을 채택하여 허용 부하 모멘트가 크고 오프셋 
하중에 강함. 암에 강성을 필요로 하는 직교 로봇이나 축 전체를 움직이는 
무빙 암에 적합.

T�L／T�LH、T�L／T�LH、T�L、T�／T�H

프레임리스 구조의 모델

컴팩트한 크기와 낮은 비용이 매력. 지지대에 직접 설치할 수 있는 
액추에이터 용도에 최적.

T
type

최장 스트로크 ����mm, 장거리 공정 간 반송 가능 반복 위치 결정 정도 ±��sec(�.����°), 다른 
로봇과 조합하여 회전 축으로 사용하거나 인덱스 
테이블 등 폭넓은 용도에 사용 가능. 
하모닉 드라이브에 고강성, 고정도 지원.

MF�� MF��DMF�DMF� MF��/��D MF��/��DMF��/��D

간이 선정표 P�� 간이 선정표 P��

■ 최대 스트로크: ����mm
■ 최고 속도: ����mm/s
■ 반복 위치 결정 정도: ±�μm
■ 최대 가반 질량: �~���kg

B��、B��／B��H

타이밍 벨트 구동 모델B
type R�、R��、R��

회전 축 모델R
type

N��／N��D、N��／N��D

중공모터 너트 회전형 모델N
type

F
type F�／F�L／F�LH、F��／F��H、F��／F��H、

F��／F��L、F��／F��N、GF��XL／GF��XL

고강성 프레임 부착 모델GF
type

코어 타입 플랫 모터로 하이 파워, 롱 스트로크 지원MF
type

더블 캐리어 표준 대응

■ 최대 스트로크: ����mm
■ 최고 속도: ����mm/s
■ 반복 위치 결정 정도: ±�μm
■ 최대 가반 질량: �kg

샤프트 모터 구동으로 경량, 컴팩트, 낮은 코깅MR
type

● 광학식
● 전자 부품이 필요하여 구조가 복잡
● 전자 부품의 고장이나 디스크의 결로, 

유분 부착 등이 발생하기 쉬움

광학식 엔코더 리졸버

● 자기식
● 철심과 권선만으로 된 심플한 구조로 

잠재적 고장 요소가 적음
● 충격, 전기 노이즈에 강함

높은 신뢰성높은 신뢰성검출 불량에 대한 우려검출 불량에 대한 우려
● 설치면 정도 및 마찰, 탄성 변형의 영향을 

쉽게 받음
● 계산 수명이 저하되고 파손의 우려가 있음

마찰 저항이 커서 
차동 슬립 양이 많음 차동 슬립 양이 적어 

자체 중심 조절 기능이 탁월

�열 고딕 아치 홈식
�점 접촉 가이드

�열 원호 홈식
�점 접촉 가이드

● 얼라이먼트 변화나 모멘트 하중에 강함
● 고장이 적음

내환경성이 뛰어난 리졸버 채택
모터의 위치 검출에는 신뢰성으로 정평이 나 있는 리졸버를 사용하고 있습니다. 
분진이나 오일 미스트 등의 악조건에서도 안정된 위치 검출을 할 수 있습니다. 또한 
�회전당 �����펄스라는 높은 분해능을 자랑합니다.

각종 특주 사양에도 대응
더블 슬라이더, 와이드 슬라이더 등 각종 특주에도 대응합니다. 자세한 내용은 당사 
영업 담당자와 상담하십시오.

롱 스트로크, 하이 스피드
리 니 어  모 터  단 축  로 봇 의  최 대  매 력 은  볼  
스크류와 같은 위험 속도가 없다는 점입니다. 긴 
거리를 운반해도 최고 속도가 저하되지 않습니다. 
더불어 최대 스트로크도 MR 타입일 때 ����m, 
MF 타입일 때 ����mm까지 표준 설정할 수 
있 으 며 ,  특 히  장 거 리  운 반 일  때 는  대 폭 적 인  
사이클 타임 향상이 가능합니다.

정숙성 - 장수명
볼 스크류 타입의 로봇과 달리 접동부나 회-전 부분이 적기 때문에 
훨씬 조용합니다. 또한 코일과 마그넷은 비접촉이기 때문에 
마찰하지 않아 장기간 사용할 수 있습니다.

더블 캐리어에 표준 대응
공간 절약과 고효율 시스템 구축이 
가능한 더블 캐리어에 표준 대응하며, 
�대의 단축 로봇을 사용하는 경우와 
비교하여 비용 절감과 공간 절약을 
기대할 수 있습니다.
또 한 ,  축  맞 춤 이  불 필 요 하 며  툴 도  
공통화할 수 있어 셋업 시간도 단축할 
수 있습니다. (RCX 시리즈 컨트롤러를 
사 용 한  경 우 ,  충 돌  방 지  기 능  사 용  
가능).

큰 모멘트 부하에도 대응
�열 원호 홈식 �점 접촉 가이드
차동 슬립이 적은 �열 원호 홈식 �점 접촉 가이드를 채택. �열 고딕 아치 홈식 �점 접촉 
가이드와 비교해 구조상 볼의 차동 슬립이 적고, 큰 모멘트 부하가 걸리거나 설치면 
정도가 좋지 않은 경우에도 양호한 구름 운동을 유지하며, 이상 마찰 등으로 고장을 
일으키기 어려운 성질을 가집니다.

MF 타입의 최대 가반 질량은 
���kg
플랫형 마그넷을 채택한 MF 시리즈는 중량물을 
고정도 및 고속으로 운반할 수 있습니다.

긴 수명이므로 유지 관리 비용을 크게 절감
당사 로봇은 고강성 볼 스크류나 가이드를 
사용하기 때문에 뛰어난 내구성을 
자랑합니다. 이는 고객의 유지 관리 비용 
경감에 크게 기여합니다. 당사 웹 사이트에서 
근거를 바탕으로 수명을 계산할 수 있습니다.

주요 부품을 내부 제작하여 낮은 비용 실현
자기 스케일을 자사 개발 및 내부 제작하고, 그 밖의 주요 파트도 내부 제작하여 대폭적인 
비용 절감을 실현했습니다. 리니어는 더 이상 특별한 기구가 아니며 적재적소에서 볼 
스크류와 나란히 선택할 수 있게 되었습니다. 특히 경량 워크를 고속으로 장거리 
운반하는 경우에 리니어 모터 타입이 비용을 절감시킬 수 있는 경우도 있습니다.

MR��/��D
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�축 시스템 예

�축째/MF��

�축째/F��

�축째/C��

�축째/R�

 

소형, 저가 모델부터 고강성, 고하중 모델까지 충실한 라인업
다채로운 어플리케이션에 대응하는 직교형 로봇

복수의 단축 로봇을 한 대의 컨트롤러로 제어하는 멀티 사양!

소형 부품의 고속 픽&플레이스 작업에 최적!
서보 제어를 통해 위치를 결정하므로 섬세한 메카니컬 조정 불필요

X Y - X S e r i e s

직교형 로봇

멀티 로봇간이 선정표 P��

Y P - X S e r i e s

픽&플레이스 로봇 간이 선정표 P��

암 타입 갠트리 타입 무빙 암 타입

�축 타입 �축 타입 �축 타입

XZ 타입 폴 타입 듀얼 드라이브

● 설치면 정도 및 마찰, 탄성 변형의 영향을 
쉽게 받음

● 계산 수명이 저하되고 파손의 우려가 있음

마찰 저항이 커서 
차동 슬립 양이 많음 차동 슬립 양이 

적어 자체 중심 조절 기능이 탁월

�열 고딕 아치 홈식
�점 접촉 가이드

�열 원호 홈식
�점 접촉 가이드

● 얼라이먼트 변화나 모멘트 하중에 강함
● 고장이 적음

M U L T I - F L I P /
M U L T I - P H A S E R

�열 원호 홈식 �점 접촉 가이드를 채택하여 높은 
내구성 실현
차동 슬립이 적은 �열 원호 홈식 �점 접촉 가이드를 채택. �열 고딕 아치 홈식 �점 접촉 
가이드와 비교해 구조상 볼의 차동 슬립이 적고, 큰 모멘트 부하가 걸리거나 설치면 
정도가 좋지 않은 경우에도 양호한 구름 운동을 유지하며, 이상 마찰 등으로 고장을 
일으키기 어려운 성질을 가집니다.

로봇 설정
�대 로봇 설정:
�대 로봇 설정과 멀티 태스킹 프로그램으로 비동기의 독립된 움직임이 가능합니다. 
부가 축 설정과 병용하여 더욱 자유로운 축 할당이 가능합니다.

더블 캐리어:
리니어 모터 단축 PHASER 시리즈나 FLIP-X 시리즈의 
N 타입(중공모터 회전형) 등과 같이 모터부가 자력으로 
움직이는 타입의 로봇인 경우, �개의 축에 �개의 모터를 
부착할 수 있습니다.

메인 부가 축 설정:
MOVE 명령으로 동시에 움직이면 안되는 경우에는 부가 
축 설정을 사용합니다. 메인 부가 축으로 설정된 축은 
MOVE 명령으로는 동작하지 않고, DRIVE 명령(축 단위 
이 동  명 령 ) 으 로 만  움 직 입 니 다 .  메 인  로 봇 과  
비동기식으로 움직이려는 축에 이 설정을 권장합니다.

듀얼 설정:
듀얼 드라이브(�축 동기 제어)를 처리할 때 이 설정을 실시합니다. Y축 스트로크가 긴 
갠트리 타입의 직교 로봇에서 높은 가감속일 때 정정을 원하는 경우나 고하중, 고추력을 
원하는 경우에 듀얼 드라이브를 사용합니다.

다축 컨트롤러로 제어 가능
● 시퀀스 제어가 간단!  저가로 용이한 시스템 업그레이드
● 단축 컨트롤러를 여러 대 사용하는 것보다 컴팩트하고 공간 절약
● 보다 고도의 제어가 가능
● RCX���, RCX���에서는 FLIP-X 시리즈와 PHASER 시리즈(리니어 단축)가 

혼재해도 제어 가능

고속
표준 사이클 타임 �.��sec(상하 ��mm, 
전후 ���mm, 아치량 ��, 부하 �kg일 때의 
YP���BX)의 초고속 픽&플레이스 동작을 
통해 생산성 향상에 크게 공헌합니다.

고정도
뛰어난 고속성과 함께 반복 위치 결정 
정도 ±�.��mm(YP���X, YP���XR, 
Y P � � � X ,  Y P � � � X ) 의  높 은  정 도 도  
확립했습니다.

컴팩트
전체 길이 ���mm(YP���BX)인 컴팩트 
사이즈에 무빙 암 구조를 가지고 있으므로 
주위의 간섭이 적어 생산 라인의 공간을 
절약할 수 있습니다.

신뢰성 높은 리졸버 채택
위치 검출기에는 리졸버를 채택했습니다. 전자 부품이나 광학 소자가 없는 심플하고 
견고한 구조이기 때문에 내환경성이 높고 고장률이 낮은 것이 특징입니다. 광학식 
엔코더와 같이 전자 부품의 고장이나 디스크의 결로, 유분 부착 등에 의한 검출 불량은 
구조상 있을 수 없습니다.
또한, ABS 사양/인크리멘탈 사양 모두 메카니컬 사양과 동일하고 컨트롤러도 공통이기 
때문에 파라미터를 설정하기만 하면 어떤 사양으로든 변경할 수 있습니다. 나아가 ABS
용 배터리가 완전히 소모되어도 인크리멘탈 사양으로 동작시킬 수 있기 때문에 만일의 
경우에도 라인이 정지되지 않으므로 안심할 수 있습니다. 또한 백업 회로를 전면 
개량하여 무통전일 때 �년의 배터리 백업 기간을 지원합니다.

낮은 가격
기본 성능을 향상시키면서 부품 점수의 절감에도 성공하여 더 많은 비용 절감을 
실 현 했 습 니 다 .  또 한 ,  리 졸 버 를  채 택 하 여  ʻ A B S  사 양 은  비 싸 다 ’ 라 는  이 미 지 를  
불식했습니다. 또한, ABS 사양, 인크리멘탈 사양 모두 메카니컬 부품은 완전히 
똑같습니다.

유지보수가 용이
빌트인 구조이지만 모터나 볼 스크류 등을 단품으로 교환할 수 있어서 유지보수도 
수월하게 실시할 수 있습니다.

�축을 동기 구동시킵니다. 
중량물 운반이나 Y축 롱 
스트로크 대응에 유효합니다.
※ 듀얼 로봇은 특주 대응입니다.

�축 이상의 사양인 경우
● Z축 베이스 고정, 테이블 이동 타입
● Z축 테이블 고정, 베이스 이동 타입을 

선택할 수 있습니다.

각종 변형 모델

YP���BX
YP���X

YP���XYP���BXR
YP���XR
YP���X

PXYx  SXYx  

HXYx  HXYLx  

FXYx  

SXYBx  NXY  

FXYBx  MXYx  

NXY-W  

���mm

��
m

m

왕복
�.��초
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노하우가 집약된 내부 구조

회전 축 모터상하축 모터

풀리와 타이밍 
벨트를 통한 구동

회전 축 
중공 모터

상하축 
볼 스크류

상하축 모터
(직결)

회전 축 중공 감속기

암 길이 ���mm~����mm 업계 최고 수준의 풍부한 라인업
고속 및 고정도 작업에서 생산성 향상에 공헌

Y K - X S e r i e s
YK-XG
YK-XE
YK-XGS
YK-XGP

(완전한 벨트리스 모델)

(높은 비용 대비 성능 모델)

(벽 취부 인버스 모델)

(방진 방적 모델)

스카라 로봇

YK���XG、YK���XG
YK���XG、YK���X
YK���X

타이니 타입 초소형 스카라 모델

동급 유일의 완전한 벨트리스 구조로 초소형이면서 
압도적인 고강성 및 고정도를 실현했고, 모터 최고 
회전수를 끌어 올려서 기존 기종과 비교하여 최고 
속도가 경이로울 정도로 향상되었습니다.

간이 선정표 P��

YK���XGL/XG
YK���XGL/XG/XGH

중형 타입

당사 기존 기종(YK���X)
YK���XG

XY축

Z축

�.�m/s
�.�m/s

83%UP

29%UP�.�

�.�

■ 암 길이: ���mm~���mm
■ 최대 가반 질량: �kg

■ 암 길이: ���mm～���mm
■ 최대 가반 질량: �kg～��kg

※ YK���XG의 예입니다.

전용으로 개발된 중공 모터

유저 배관 내장
고강성 독립 
스플라인 샤프트

선단 회전축도 하모닉 
기어 직결 구조로 고강성, 
고정도 지원

단축 로봇에서 이어진 
볼 스크류 직결 구조 유저 배선 내장

YK���XGS、YK���XGS
YK���XGS、YK���XGS
YK���XGS、YK���XGS
YK���XGS
YK����XGS

벽 취부 인버스 타입

■ 암 길이: ���mm～����mm
■ 최대 가반 질량: ��kg

YK���XGP、YK���XGP
YK���XGP、YK���XGP
YK���XGLP、YK���XGP
YK���XGLP、YK���XGP
YK���XGP、YK���XGP
YK����XGP

방진 방적 타입

■ 암 길이: ���mm～����mm
■ 최대 가반 질량: ��kg

물, 분진이 많은 작업 환경에 최적인 방진 방적 타입(보호 등급 IP�� 상당)
● 물 이외에 대한 방적성에 관해서는 당사로 문의해 주십시오.
※ YK���XGP/YK���XGP/YK����XGP는 수주 생산이므로 납기는 당사로 문의해 주십시오.

벽 취부 타입
로봇 본체를 벽면에 
설치하는 타입

인버스 타입
벽 취부 타입을 
거꾸로 한 타입

야마하 로봇은 스카라에서 시작되었습니다. 
����년에 처음으로 제조한 스카라 로봇 
ʻCAME’ 이후로 ��년 동안 계속해서 스카라 
로 봇 을  개 발 해  오 고  있 습 니 다 .  시 장 의  
요 구 에  개 량 에  개 량 을  거 듭 해 온  오 랜  
실적이 야마하 스카라 로봇의 근본입니다.

��년 이상의 실적

����년
〈YK����〉

기존 모델 YK-XG 시리즈

● R축 허용 관성 모멘트: YK���XG와 타사 모델 비교
부하 질량 �kg의 경우

오프셋
（mm）

관성
(kgfcms�)

동작
○ 동작 가능　× 카탈로그 값 허용 범위 외

YK���XG A사
� �.����

�� �.���
�� �.�

◆ R축 허용 관성 모멘트: YK���XG ....................  �.�kgfcms�

　　　　　　　　　　  A사 ......................  �.����kgfcms�

선단 부하 질량 �kg의 경우에 
약 ���mm 오프셋으로 동작 가능합니다.

YK���XG
(R축 허용 관성 모멘트: �.�kgfcm�)

공압이나 배선을 다루기에 편리한 중공축 옵션 선단에 툴 설치가 용이한 툴 플랜지 옵션

당사 기존 기종
YK���XG

XY축

Z축

R축

�.�m/s

�.�m/s

���°/s

�.�m/s

�.�m/s

����°/s

45%UP

35%UP

90%UP

YK���XG
YK���XG
YK���XG

소형 타입

■ 암 길이: ���mm～���mm
■ 최대 가반 질량: �kg

YK���XE

■ 암 길이: ���mm
■ 최대 가반 질량: �kg

YK���XGL
YK���XG
YK���XG
YK���XG
YK����XG
YK����X

대형 타입

■ 암 길이: ���mm～����mm
■ 최대 가반 질량: ��～��kg

● 광학식
● 전자 부품이 필요하여 구조가 복잡
● 전자 부품의 고장이나 디스크의 결로, 

유분 부착 등이 발생하기 쉬움

광학식 엔코더 리졸버

● 자기식
● 철심과 권선만으로 된 심플한 구조로 

잠재적 고장 요소가 적음
● 충격, 전기 노이즈에 강함

높은 신뢰성높은 신뢰성검출 불량에 대한 우려검출 불량에 대한 우려

완전한 벨트리스 구조
ZR축 다이렉트 커플링 구조를 통해 완전한 벨트리스 구조를 실현했습니다. 벨트리스 
구조를 통해 로스트 모션을 대폭 줄여 장기간 고정도를 유지할 수 있습니다.
또한, 벨트의 파손, 늘어남, 경년열화에 대한 걱정없이 장기간 유지보수 없이도 사용할 
수 있습니다(모든 XG시리즈와 YK���X/YK���X가 대상입니다).

고속성
표 준  사 이 클  타 임 이  빠 른  것 은  
물 론 이 고  야 마 하 는  실 용 적 인  
면에서 택트 타임도 중시합니다. 
감 속 비 나  모 터  최 고  회 전 수 를  
개 선 하 여  최 고  속 도 를  대 폭  
향 상 시 켜  택 트  타 임  향 상 에  
기여합니다.

중공축 및 툴 플랜지 옵션 중 선택 가능
옵션으로 선단 툴에 배선이 쉬운 중공축과 툴 설치를 위한 툴 플랜지가 있습니다.
※YK���XG/YK���XG/YK���XG/YK���XGL/YK���XGL

뛰어난 유지보수성
야마하 스카라 로봇 YK-XG 시리즈는 커버를 앞, 위로도 분리할 수 있습니다. 커버는 
케이블과 독립되어 있어서 유지보수가 용이합니다. 또한, 하모닉 기어의 그리스 교환은 
기어 분해가 필요하여 시간과 비용이 들고, 위치 일탈이 일어날 가능성도 있으나 야마하 
스카라 로봇의 하모닉 기어는 그리스 봉입 타입을 채택하고 있어서 그리스 교환이 
불필요합니다(YK���XG~YK����XG).

우수한 비용 대비 성능
합리적인 가격으로 생산 현장의 고효율화, 인력 효율화, 품질 안정을 달성할 수 
있습니다.

위치 검출기에 리졸버 채택
전자 부품이나 광학 소자가 없는 심플하고 견고한 구조이기 때문에 내환경성이 높고 
고장률이 낮은 것이 특징입니다. 광학식 엔코더와 같이 전자 부품의 고장이나 디스크의 
결로, 유분 부착 등에 의한 검출 불량은 구조상 있을 수 없습니다. 또한, ABS 
사양/인크리멘탈 사양 모두 메카니컬 사양과 동일하고 컨트롤러도 공통이기 때문에 
파라미터를 설정하기만 하면 어떤 사양으로든 변경할 수 있습니다. 나아가 ABS 
배터리가 완전히 소모되도 인크리멘탈 사양으로 동작시킬 수 있기 때문에 만일의 
경우에도 라인이 정지되지 않으므로 안심할 수 있습니다. 백업 회로를 전면 개량하여 
무통전일 때 �년의 배터리 백업 기간을 지원합니다.
※ 리졸버는 전자 부품을 일체 사용하지 않는 심플한 구조로. 저온, 고온, 충격, 전기 노이즈, 분진, 기름 등에 강해 특히 

신뢰성이 요구되는 자동차, 전차, 항공기 등에서 채택되고 있습니다.

놀라운 R축 허용 관성 모멘트
스카라 로봇의 성능은 표준 사이클 타임만으로는 설명할 수 없습니다. 실제 사용 
환경에서는 무거운 워크나 오프셋이 큰 워크도 많이 있습니다. 그때 R축 허용 관성 
모멘트가 낮은 로봇은 동작 시에 속도를 낮추어야 할 필요가 있기 때문에 사이클 타임이 
크 게  저 하 됩 니 다 .  야 마 하  스 카 라  로 봇 은  모 두  선 단  회 전  축 이  감 속 기 에  직 접  
연결됩니다. 일반적인 감속 후에 벨트로 전달되는 구조와 비교하여 R축 허용 관성 
모멘트가 압도적으로 높기 때문에 오프셋된 워크도 고속 동작이 가능합니다.

벽 취부 및 인버스 타입의 특징
천정 취부 타입에서 리뉴얼된 완전한 벨트리스 구조로 고강성!
기존 천정 취부 타입에서 벽 취부 타입으로 바꾸면 시스템 설계의 자유도가 향상되어,  
생산 설비의 다운 사이즈가 가능해집니다. 또한, 상방향 조작이 가능한 인버스 타입도 
라인업하여 작업 방향의 자유도가 넓어집니다. 또한, 완전한 벨트리스 구조를 통해 최대 
가반 질량 ��kg, 동급 최대 R축 허용 관성 모멘트 �kgm�※을 실현합니다. 대형 핸드도 
설치 가능하며 중하중 작업에 최적입니다.
※YK���XGS～YK����XGS

방진 방적 타입의 특징
상하 자바라 구조로 방진 방적 성능이 향상
물이나 분진이 비산하는 작업 환경에서도 사용 
가능한 방진, 방적 타입이 완전한 벨트리스 
구조로 리뉴얼되었습니다. 벨트의 열화가 없어 
악조건에 강해졌고, 상하 자바라 구조로 방진 
방적 성능이 향상되었습니다.
※YK���XGP～YK���XGLP

・ 보호 등급 IP��(IEC�����) 상당
・ 유저 배선용 방진 방적 커넥터 표준 장착

YK-XGS

YK-XE

YK-XGP

※ YK���XGL은 수주 생산이므로 납기는 당사로 문의해 주십시오.

약 ���mm
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YK���XGC YK���XGC
전방위 타입 스카라 로봇

A

C

B

표준 타입 스카라 로봇

A

C

B

可動範囲

A

C

B

가동 범위

스카라 로봇과 패러럴링크 로봇의 한계를 극복!
높은 위치 결정 정도와 고속성을 양립.
동작 범위의 중심부에 데드 스페이스가 없어져 설비의 소형화에 크게 공헌합니다.

Y K - T W S e r i e s

스카라 로봇 전방위 타입
간이 선정표 P��

C L E A N  T y p e
클린 로봇

간이 선정표 P��-��

클린룸 내에서의 전자 부품, 식품, 의료기기 관련 작업에 최적.
높은 밀폐 구조를 통해 발진 방지와 흡기 효율 향상을 실현하여 
높은 클린도와 고성능을 동시에 실현했습니다.

상하 자바라 구조로 클린 성능의 신뢰성 향상

뛰어난 유지보수성

완전한 벨트리스 구조로 강성 향상

클린 스카라 로봇YK-XGC/XC
type

■ 암 길이: ���mm～����mm 
■ 흡인량: ��～��Nℓ/min
■ 클린도: CLASS ISO�（ISO�����-�）
 CLASS��（FED-STD-���D）
■ 최대 가반 질량: ��kg

Z측의 스플라인부를 분진 발생을 막아주는 자바라로 커버하고 그 밖의 접동부는 전부 씰 처리되어 있습니다. 하네스도 완전 내장으로 베이스 배면에서 로봇 내 흡인을 실시하여 분진 발생을 방지합니다.

클린 직교 로봇XY-XC
type

직교 로봇의 클린룸 대응 타입입니다. 내구성이 뛰어난 스테인리스를 채택하고 개구부를 최소한으로 설계하여 적은 흡인량으로 CLASS��에 대응합니다. 또한 SXYxC의 ZR축에는 스카라 로봇의 초고속 유닛을 사용하여 사이클 타임을 
대폭 단축했습니다.

클린 단축 로봇FLIP-XC
type

ʻFLIP-X 시리즈’의 클린룸 사양입니다. 경량의 컴팩트한 모델부터 최대 가반 질량 ���kg인 대형 모델까지 
용도에 맞춘 ��개 모델 중에 선택할 수 있습니다. 흡인용 에어 조인트를 표준 장착하고, 그리스는 저발진 
그리스를 사용하며 슬라이드 테이블면에는 내구성이 뛰어난 스테인리스 시트를 장착하여 높은 클린도를 
달성하였습니다.

클린 단축 로봇(TRANSERVO)SSC
type

ʻTRANSERVO 시리즈’의 클린룸 사양입니다. 스텝 모터를 사용하면서 신개발 벡터 제어 방식을 통한 서보 
모터와 같은 기능, 성능을 저비용으로 실현하였습니다. 흡인용 에어 조인트를 표준 장착하고, 그리스는 저발진 
그리스를 사용하며 슬라이드 테이블면에는 내구성이 뛰어난 스테인리스 시트를 장착하여 높은 클린도를 
달성했습니다.

■ 스트로크: ��～����mm
■ 흡인량: ��～��Nℓ/min
■ 클린도: CLASS��
■ 최대 가반 질량: ���kg(수평 사용시)
※ C�L/C�LH, C�L/C�LH, C�L은 CLASS ISO�(ISO�����-�)입니다.

■ 스트로크: ��～���mm
■ 흡인량: ��～��Nℓ/min
■ 클린도: CLASS��
■ 최대 가반 질량: ��kg(수평 사용시)

C�L C�L C�L SSC�� SSC�� SSC��H

■ 흡인량: ��～��Nℓ/min
■ 클린도: CLASS��
■ 최대 가반 질량: ��kg
■ 최고 속도: ����mm/sec
※ 유저 배선: D-Sub ��PIN 커넥터(�~��번 결선 완료, ��번 프레임 그랜드)
※ 유저 배관: �에어 튜브 �줄

SXYxC

로봇 하방 φ����mm*� 전범위 동작 가능
YK-TW는 천정 설치 구조와 넓은 암 선회 각도를 통해 로봇의 하방 φ����mm 
전영역에 액세스 가능합니다. 팔레트나 컨베이어의 설치에 제약을 주지 않아서 설비의 
소형화에 크게 공헌합니다.

협소한 공간에 최적

반복 위치 결정 정도: XY축 ±�.��mm*�

패러럴링크 로봇과 비교하여 각 단에서 높은 반복 위치 결정 정도를 자랑합니다. 로봇 
내부 구조를 철저하게 개량하여 중량 밸런스의 최적화를 꾀하였습니다. 나아가 경량의 
고강성 암에 최적화된 튜닝 모터를 탑재하여 고정도 위치 결정이 가능해졌습니다.

표준 사이클 타임 �.��sec*�

Y축(제�암)이 X축(제�암)의 아래를 통과하는 수평 다관절 구조를 통해 포인트 간 최적 
경로로 동작 가능합니다. 또한, 내부 중량의 밸런스를 최적화하여 당사 기존 기종과 
비교하여 사이클 타임을 ��% 단축했습니다.

부하 �kg에서 수평 ���mm, 상하 ��mm의 왕복 동작을 한 경우의 표준 사이클 
타임이 당사 기존 기종과 비교하여 약 ��% 단축되었습니다.

당사 기존 기종

사이클 타임

YK���TW 약 ��%
DOWN

표준 사이클 타임 �.��sec!!

Z 모터

R 모터

Y 모터

감속기

R 모터와 Z 모터를 좌우에 배치하여 
중량 밸런스를 최적화했습니다.

회전 중심 모멘트 최적화

관성모멘트를 저감하여
고속 동작 가능!!

중공 구조

���도 선회 가능!!

Y 모터와 감속기를 중공 구조로 하여 
하네스를 암 내부에 수납할 수 
있도록 했습니다.

392mm

844mm

YK���TW YD��

＊１. YK���TW의 경우 ＊�. YK���TW의 경우

약 ��% 경량

YD��

YK���TW 본체 중력 ��kg!

��kg

YK-TW 전용�설치�지지대는�옵션입니다.
자세한�내용은�당사�영업�담당자와�상담하십시오.

패러럴링크 로봇보다도 전체 높이가 낮아 공간 절약
YK-TW는 전체 높이가 ���mm로 설비를 컴팩트하게 할 수 있고 장치의 레이아웃 
자유도도 높아집니다.

전체 높이 ���mm/본체 질량 ��kg*�

관성모멘트가 작아 튼튼한 프레임이 불필요

492mm492mm 본체 수직 아래 공간을 
효과적으로 활용

언더패스 동작

���mm설치 폭 

선단(R축)이 본체 수직
아래를 통과할 수 있음

장치 사이 등 좁은
공간에도 설치 가능
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여러 가지 명령 입력 형태 중에 최적인 컨트롤러를 선택할 수 있습니다.
로봇에 최적인 서보 파라미터나 가속도 패턴이 사전에 등록되어 있으므로 
귀찮은 설정을 할 필요 없이 바로 동작시킬 수 있습니다.

C O N T R O L L E R S
컨트롤러

TS-Manager VIP+ RCX-Studio Pro※

P P

DD D

C

C C● 프로그램
　 (야마하 SRC 언어)
● I/O 포인트 트레이스
● 리모트 커멘드
● 온라인 명령

● 프로그램
　 (야마하 BASIC 언어)
● I/O 포인트 트레이스
● 리모트 커멘드
● 온라인 명령

● 프로그램
　 (야마하 BASIC 언어)
● I/O 포인트 트레이스
● 리모트 커멘드
● 온라인 명령

● 펄스 열

● I/O 포인트 트레이스
● 리모트 커멘드

５
～
８
축

최
대 

��
축

３
︑４
축

２
축

１
축

SR�-X SR�-P

TS-S２

P

TS-SH

TS-SD

TS-X TS-P

RDV-X RDV-P

RCX���RCX���

ERCD

※ RCX 시리즈 컨트롤러에 SR� 시리즈 컨트롤러를 
 최대 �대 연결할 수 있습니다.

YC-LINK로 �축 컨트롤러에 
�축 컨트롤러를 연결

RCX���을 최대 �로봇
(최대 제어축 수 ��축)까지 접속 가능

스텝 모터

TRANSERVO PHASERFLIP-X

소형 서보 모터
（��V・��W）

범용 서보 모터
（��～���W）

리니어 모터
T�L/T�L

로봇 포지셔너P
포인트 번호를 지정하기만 
하면 간단히 조작 가능
TS 시리즈는 포인트 번호를 
지정하여 START 신호를 
입력하기만 하면 되는 포지셔너 
타입으로 프로그램을 작성하지 
않고 위치 결정, 누름 운전을 할 
수 있습니다. 또한, 연결 운전을 
실시하면 이동 중에 속도를 
변경할 수도 있습니다.

TS-X
TS-P

TS-S� TS-SH

로봇 드라이버D
펄스 열 입력 전용 드라이버
로봇 언어를 통해 운전을 
생략하고 펄스 열 입력 
전용으로 하면 컴팩트한 제어 
장치가 되어 간단하게 자동기 
유닛에 탑재할 수 있습니다.

로봇 컨트롤러C

다채로운 명령 방법
프로그램, 포인트 트레이스, 리모트 커멘드, 온라인 커멘드 등 다양한 
명령 방법 중에 적절한 방법을 선택할 수 있습니다. 프로그램은 BASIC
과 비슷한 야마하 언어로 단순한 동작부터 I/O 출력, 조건 분기 등 다양한 
동작을 실행할 수 있습니다.

RDV-X/RDV-P TS-SD

ERCD SR�-PSR�-X

RCX��� RCX��� RCX���RCX���

�축 

�축 �・�축 

충실한 지원 소프트
로봇 조작, 프로그램의 작성과 편집, 포인트 티칭 등을 
시 각 적 으 로  알 기  쉽 고  간 단 하 게  조 작 할  수  있 는  
어플리케이션 소프트웨어가 충실하게 갖추어져 있습니다.

C
RCX���

RCX���

PLC

프로그램�및�설정을 
하지�않은�컨트롤러

LAN 케이블로 
접속�가능
YC-Link/E

마스터 슬레이브 슬레이브 슬레이브

프로그램�및�설정은 
마스터가�전부�관리

C C

C

RCX-Studio Pro

i V Y 2  S y s t e m
로봇 비전RCX���용

로봇 일체형 비전 시스템이므로 간단, 고기능, 안심 서포트
기존 iVY의 사용 편의성은 유지하면서 기본 사양 대폭 향상

※ 상기 그림은 트랙킹 보드와 iVY� 유닛(조명 제어 보드 옵션 선택 시)의 시스템 구성 예입니다.
※ 상기 그림은 STD, DIO, ACIN, SAFETY의 배선은 생략되어 있습니다.

iVY� 유닛

트랙킹 보드
(옵션 슬롯 �에 
장착한 경우)

로봇

광전, 근접 센서 등

엔코더

프로그래밍
박스 PBX

모니터

소프트웨어 
iVY� Studio

DC��V 전원 카메라

조명

iVY� 시스템 구성도

동작 조건: YK���XG/운반 질량 �kg(툴과 워크 합산)/수평 이동 ���mm/
 수직 이동 �mm/컨베이어 속도 ���mm/sec

트랙킹
개시 위치

컨베이어 방향

트랙킹 개시 시의 워크 위치

워크 흡착 위치

❶ 워크 위치를 예측하여 
다이렉트 이동

상승부터 하강까지
끊김없는 동작

이동 거리 단축

등록 가능 품종 수 ���품종

���만 화소 카메라 대응
<��만 화소 ���만 화소 ���만 화소 ���만 화소 중에 선택 가능>

이전: ��만 화소 카메라 현재: ���만 화소 카메라

시야각

이전: ��만 화소 카메라

(부분 확대도)

현재: ���만 화소 카메라

(부분 확대도)

컨베이어 위를 지나가는 부품을 비전 카메라로 
위치나 방향을 확인하고 로봇으로 픽업합니다.

모니터 출력을 탑재

복수 로봇 제어로 더욱 생산 효율이 향상

RCX���＋iVY� RCX���

트랙킹 보드

�대 로봇 제어로 하류 
로봇이 놓친 것도 처리 가능

프로그램으로 품종에 따른 배분도 
가능하며 더 높은 생산 효율 향상

컨베이어 방향

�대의 카메라 정보를 
복수의 로봇으로 공유 가능

�대까지
연결 가능

���CPM/�대×�대
(최대 ���CPM)

상승 동작 명령, 워크 추종 동작 명령, 하강 동작 명령을 일원화

밀착된 워크나 복잡한 형상의 워크의 
경우에도 세밀한 엣지 검출이 가능

큰 워크도 �회 검색으로 검출할 수 
있으므로 택타임 향상 가능

캘리브레이션 
설정 중이거나 
자동 운전 중에 
검색 상황 
모니터링 가능

품종 번호를 
변경하는것만으로 
순서 변경도 가능

컨베이어 트랙킹은 ���CPM 달성

���종 (�～���)
등록 가능

RCX240+iVY
158.7ms

RCX340+iVY2
83.8ms

커넥터 형상 워크샘플 워크검색 속도 약 �배(기존 기종 대비)
기 존  기 종 보 다  약  � 배 의  검 색  속 도 를  
달성했으며, 다수의 워크도 고속 검출할 수 
있 어  성 형  수 지  부 품 이 나  식 품  워 크  등  
폭넓은 어플리케이션에 사용할 수 있습니다.

프로그램 예(RCX���) 프로그램 예(RCX���)

CTMOVE (�),Z=�.�,CTZ=��.�

�커멘드로 실행 가능복수의 동작 커멘드로 실행

새로운 CTMOVE❶
MOVE P,P�
CTMOVE (�)
CTDRIVE(��.�)

PTP 커멘드❶
CTMOVE❷
CTDRIVE❸

새로운 컨트롤러 RCX���기존 컨트롤러 RCX���

이동 명령의

일원화

※ WEB 다운로드만 해당
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고속 이동

순환 가능

다이렉트 위치 결정

부드러운 감속 정지

슬라이더 상에서 작업 가능

슬라이더 분리 가능

야마하 로봇 언어를 통한 일괄 제어로 간단 조작 실현

Y R G S e r i e s

전동 그립퍼
간이 선정표 P��

파지력 제어
파지력을 �% 단위로 설정 가능합니다. 유리나 스프링 
등 쉽게 깨지거나 변형되는 워크를 파지할 수 있습니다. 
핑거 위치가 바뀌어도 파지력은 일정합니다.

다점 위치 제어
워크 사이즈에 맞추어 핑거 위치를 임의로 설정할 수 
있습니다. 워크 사이즈 및 재질이 혼재된 라인이나 순서 
변경이 많은 라인의 효율 UP에 공헌합니다.

워크의 유무 확인 기능
전동 그립퍼가 HOLD 신호를 출력합니다. 워크를 잡지 
못하거나, 운반 중인 워크를 떨어트린 것을 확인할 수 
있습니다. 외부 센서가 불필요합니다.

레귤레이터의 미세 조정이 
어려움

공기압의 경우

파지력은 ��%~���%의 
범위에서 �% 단위로 설정 가능

전동의 경우
스트로크에 손실이 생김

공기압의 경우
최적 위치 결정 정도에 따라 
스트로크에 손실이 생기지 않음

전동의 경우

택타임 향상에 공헌

워크를 잡지 못하거나 떨어트린 
것은 센서나 화상 처리로 판별

공기압의 경우

워크를 떨어트린 경우 판정 가능. 
외부 센서 불필요.

전동의 경우

S 타입 싱글 캠 타입 W 타입 더블 캠 타입

YRG-����SS YRG-����S YRG-����S YRG-����S

경량, 컴팩트, 고속

볼스크류 타입 � 핑거 타입

YRG-����W YRG-����W YRG-����W

높은 파지력

YRG-����FT/YRG-����FT

고정도, 롱 스트로크
스트레이트형 T형

YRG-����T YRG-����T YRG-����T YRG-����T

소형, 고강성, 롱 스트로크

YRG-����FS/YRG-����FS

파지력 제어

파지력을 ��~���%까지
�% 단위로 설정 가능

계측

위치 검출 기능을 통해
워크의 계측 가능

속도 제어
속도 ��～���%,

가속도 �～���%까지 �%
단위로 임의로 설정 가능

다점 위치 제어

위치 결정 포인트는
최대 ��,���점 설정 가능

워크 확인 기능
HOLD 출력 신호에 따라 센서 없이도

워크를 잡지 못하거나 떨어트리는
경우 등을 확인할 수 있습니다.

전동 특유의 고정도 파지력, 위치, 속도 제어를 실현
기존의 공압 기기로는 하기 어려웠던 파지력 제어, 속도 및 가속도 제어, 다점 위치 제어나 워크의 계측 등이 가능하며, 다채로운 어플리케이션에 유연하게 대응합니다.

�대의 컨트롤러로 제어 가능
그립퍼의 제어는 컨트롤러 �대로 가능합니다. PLC 등 
상위 장치와의 통신이 필요 없기 때문에 셋업이나 
기동이 압도적으로 용이합니다.

비전 시스템과의 조합으로 다양한 
용도에 대응
컨트롤러 일체형 로봇 비전 ʻiVY� System’과 
조합하여 카메라를 통한 위치 결정부터 워크의 
핸들링까지 RCX��� 컨트롤러로 일괄 제어할 수 
있습니다. 고기능 시스템을 간단하게 구축할 수 
있습니다.
※ RCX��� 컨트롤러로도 사용 가능 전동 그립퍼: YRG 시리즈

로봇 비전: iVY� System

ʻ흐름’을 ʻ움직임’으로
고속 생산 라인을 구축하여 
수익성 향상

L C M 1 0 0
리니어 컨베이어 모듈

기본 사양 P��

택트가 다른 공정 간에 효율적인 이동
● 짧은 피치 이동이 가능
● 단기간 공정은 동일 공정 내를 피치 이송하고 장시간 공정에서는 �개의 워크를 

한꺼번에 고속 이동하여 이동 시간 절감 가능

워크를 옮길 필요가 없음
● 흘러오는 워크를 운반 라인 위에서 조립, 가공 가능
● 팔레트에서 작업대로 옮기는 번거로움을 줄일 수 있음
● 비용 절감

딱 멈춤!

부드러운 감속 정지

고속으로 이동!

서보 제어를 통한 고속 이동과 부드러운 감속 정지로 
스토퍼 충돌을 방지
서보를 통한 제어를 위해 부드러운 감속 정지가 가능하며, 스토퍼 충돌로 인한 워크 
이탈, 손상 등이 없어 고속으로 이동할 수 있습니다.

※ 리턴 유닛, 순환 기구는 유저측에서 
 준비해주시기 바랍니다.긴 운반 라인

유지보수용으로 보관

모듈을 추가

짧은 운반 라인

승강형 
순환 기구 리니어 컨베이어

벨트 컨베이어

수직 순환 예

짧은 피치 이동

짧은 피치 이동

고속 이동

모듈의 추가나 제거로 라인 변경에도 유연하게 대응
필요할 때에 필요한 만큼 모듈을 연결하여 
운반 라인을 구축할 수 있습니다. 물론 신규 
라인 구축, 변경에 관해서도 빠른 장비 
셋업이 가능합니다. 또한 라인을 짧게 한 
경우 남은 모듈은 별도의 라인에 
사용하거나 보수용으로 보관하는 등으로 
운용할 수 있습니다.

장치의 공간 절약

B

A

C

슬라이더를 양방향으로 
이동하여 같은 공정을 공통화

<공정 순서>

다운사이징

A
A C

같은 공정을 공통화

A B
같은 공정을 공통화

● 이동 방향을 변경할 수 있기 때문에 동일 공정을 공통화할 수 있어 비용 절감, 운반 
라인 소형화에 공헌

● 고속에서의 왕복 동작이 자유자재
● 일부 슬라이더만 후퇴시키는 등의 플렉시블한 동작도 가능

다운사이징

장치 공간

공정 A

공정 B

공정 C슬라이더 위에서 작업 가능

LCM��� 작업대의 설치 공간 불필요

공정 A

공정 B

공정 C워크를 이동시킴

장치 공간

팔레트에서 작업대로 이동시키는 번거로움이 발생기존 모델

16 YAMAHA ROBOT LINE UPYAMAHA ROBOT LINE UP 17

LCM���을 사용한
제조 라인

운반 시간 단축 생산량 증가

공간 절약 총 비용 절감



T R A N S E R V O   스텝 모터 단축 로봇R o b o n i t y   모터리스 단축 액추에이터
Basic 모델 LBAS

Advanced 모델 LGXS

N: 표준
H: 고토크

N: 표준
H: 고토크

N: 표준
H: 고토크

�.��
�.��
�.�
�.�
�.�
��

�.��
�.��
�.�
�.�
�.�
�

���
���
���
���
���
���

���(RF��-N)
���(RF��-S)

���(RF��-N)
���(RF��-S)

���(RF��-N)
���(RF��-S)

RF��-N
RF��-S

RF��-N
RF��-S

RF��-N
RF��-S

��(표준)
��(고강성)

��(표준)
��(고강성)

��(표준)
��(고강성)

타입 높이(mm) 형식 토크 타입 회전 토크
(N·m)

최대 압력 토크
(N·m) 회전 범위(°)

RF 타입
(로터리 타입)
표준/고강성

최고 속도
(mm/sec)※�

※�. 사이즈는 대략 본체 단면 최대 외형입니다.
※�. 운전 속도에 따라 운반 질량이 변합니다. 자세한 내용은 각 기종의 상세 페이지를 참조하십시오.
※�. 운반 질량이나 스트로크 길이에 따라 최고 속도가 변화합니다. 자세한 내용은 각 기종의 상세 페이지를 참조하십시오.
※�. STH��-R(L)은 ��st에서의 브레이크 타입은 대응하지 않습니다.
■ 로봇 설치 허용 주위 온도　SS/SR 타입 � ～��℃　　STH/RF/BD 타입 � ～��℃

��
��
��

�
�

��

-
-
-

����
����
����

���~����
���~����
���~����

BD��
BD��
BD��

W�� × H��
W�� × H��
W�� × H��

BD 타입
(벨트 타입)

타입 사이즈(mm)※� 형식 리드(mm)
최대 가반 질량(kg)※� 최고 속도

(mm/sec)※�  스트로크(mm)
수평 수직

타입 사이즈(mm)※� 형식 리드(mm)
최대 가반 질량(kg)※�

최고 속도
(mm/sec)※� 스트로크(mm)

수평
수직

SR SRD

SS 타입
(슬라이더 타입)

스트레이트 모델/
공간 절약형 모델   

SS��-S
SS��-R（L）

�� � � ���
��～���� � � ���

� � � ���

SS��-S
SS��-R（L）

�� � - ����
��～����� � � ���

� �� � ���

SS��H-S
SS��H-R（L）

�� � - ����

��～����� � � ���(수평)
���(수직)

� �� � ���(수평)
���(수직)

SR 타입
(로드 타입 표준)

SG 타입
(슬라이더 타입)

스트레이트 모델/
공간 절약형 모델

SR 타입
(로드 타입 서포트

가이드 부착)
스트레이트 모델/
공간 절약형 모델

SR��-S
SR��-R(L)

SR��-U

SRD��-S
SRD��-U

SRD��-S
SRD��-U

SRD��-S
SRD��-U

SG��

�� �� � ���

�� �� � ����
�� �� �� ���
� �� �� ���

��～���

��～���

� �� � ���

SR��-S
SRD��-R(L)

�� �� � ���
��～���� �� �� ���

� �� �� ��

SR��-S
SRD��-R(L)

�� �� �� ���

���
���
���
���
��

���
���
��

��～���

��～���

��～���

��～���

� �� �� ���
�

��
�
�

��
�
�

��
�

��
��
��
��
��
��
��
��
��

��

�.�
�

��
��
�.�

��.�
��.�

�.�
��

� � � ���
�� � � ���

��～���

��～���
� � � ���

��

STH��-S
STH��-R(L)※�

STH��
STH��-R(L)

W�� × H��
W�� × H��
W�� × H��

W��� × H��

W�� × H��

W�� × H��

W�� × H��

� � ���

STH 타입
(슬라이드 테이블 타입)

스트레이트 모델/
공간 절약형 모델

W�� × H��.�

W�� × H��

W�� × H��

W��.� × H��

W��� × H��.�

W��� × H��

W��� × H��

형식 LBAS�� LBAS�� LBAS��

대응 모터(W) ��
±�.�� ±�.�� ±�.��

��� ���
반복 위치 결정 정도(mm)※�

감속 기구 전조 볼 스크류 φ��(C�급) 전조 볼 스크류 φ��(C�급) 전조 볼 스크류 φ��(C�급)
스트로크(mm) ��～���(��피치) ��～���(��피치) ��～����(��피치)
최고 속도(mm/sec)※� (상당) ��� ��� ���� ��� ���

�

��� ���� ��� ���
볼 스크류 리드(mm) �� � �� �� � �� �� �

최대 가반 질량※� 
(kg)(상당)

수평 �� �� �� �� �� �� �� �� ���
수직 � � � � �� �� � �� ��

정격 추진력(N)※� (상당) �� ��� �� ��� ��� ��� ��� ��� ���
본체 단면 최대 외형(mm)
전체 길이(mm) ST+��� ST+���.� ST+���
사용 환경 온도, 습도 �～��℃, ��～��%RH(결로가 없을 것)

형식 LGXS�� LGXS��L LGXS��

대응 모터(W)

반복 위치 결정 정도(±mm)※�

�� ��� ���

감속 기구 연삭 볼 스크류 φ��(C�급) 연삭 볼 스크류 φ��(C�급) 연삭 볼 스크류 φ��(C�급)
스트로크(mm) ��～���(��피치) ��～���(��피치) ��～����(��피치)
최고 속도(mm/sec)※� (상당) ���� ��� ��� ���� ��� ��� ���� ���� ��� ���
볼 스크류 리드(mm) �� �� � �� �� � �� �� �� �

최대 가반 질량※� 
(kg)(상당)

수평 � � �� �� �� �� �� �� �� ��
수직 � � � � � �� � � � ��

정격 추진력(N)※� (상당) �� �� ��� �� ��� ��� �� �� ��� ���
본체 단면 최대 외형(mm)
전체 길이(mm) ST+���.� ST+���.� ST+���
클린도※� ISO CLASS � (ISO�����-�) 상당
흡인량(Nℓ/min)에어※� ��～��� ��～��� ��～���
사용 환경 온도, 습도 �～��℃, ��～��%RH(결로가 없을 것)

형식 LGXS�� LGXS�� LGXS�� LGXS��

대응 모터(W)

반복 위치 결정 정도(±mm)※�

��� ��� ��� ���

감속 기구 연삭 볼 스크류 φ��(C�급) 연삭 볼 스크류 φ��(C�급) 연삭 볼 스크류 φ��(C�급) 연삭 볼 스크류 φ��(C�급)
스트로크(mm) ���～����(��피치) ���～����(��피치) ���～����(��피치) ���～����(��피치)
최고 속도(mm/sec)※� (상당) ���� ���� ��� ��� ���� ���� ��� ��� ���� ���� ��� ���� ���� ���
볼 스크류 리드(mm) �� �� �� � �� �� �� � �� �� �� �� �� ��

최대 가반 질량※� 
(kg)(상당)

수평 �� �� �� ��� �� �� �� ��� �� �� ��� �� ��� ���
수직 � � �� �� � �� �� �� �� �� �� �� �� ��

정격 추진력(N)※� (상당) ��� ��� ��� ��� ��� ��� ��� ���� ��� ��� ���� ��� ��� ����
본체 단면 최대 외형(mm)
전체 길이(mm) ST+���.� ST+���.� ST+���.� ST+���.�
클린도※� ISO CLASS � (ISO�����-�) 상당
흡인량(Nℓ/min)에어※� ��～��
사용 환경 온도, 습도 �～��℃, ��～��%RH(결로가 없을 것)

※�： 편진동일 때의 반복 위치 결정 정도
※�： 이동 거리가 짧은 경우나 동작 조건에 따라서는 최고 속도에 미치지 않을 수 있습니다.
※�： 정격 추진력 및 최대 가반 질량은 설치된 모터가 정격 토크를 출력한다고 상정한 값입니다.

※�： 편진동일 때의 반복 위치 결정 정도
※�： 이동 거리가 짧은 경우나 동작 조건에 따라서는 최고 속도에 미치지 않을 수 있습니다.
※�： 정격 추진력 및 최대 가반 질량은 설치된 모터가 정격 토크를 출력한다고 상정한 값입니다.
※�： 클린 환경에서 사용할 때는 흡인 공압 조인트를 설치하고 사용하십시오.
　　    또한 클린도는 ����mm/sec 이하에서 사용했을 때의 세정도입니다.
※�： 필요 흡인량은 사용 조건, 사용 환경에 따라 다릅니다.

±�.��� ±�.��� ±�.���

±�.��� ±�.��� ±�.��� ±�.���

W�� × H�� W�� × H�� W�� × H��.�

W�� × H�� W�� × H�� W�� × H��

W��� × H��.� W��� × H��� W��� × H��� W��� × H���
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※�. 사이즈는 대략 본체 단면 최대 외형입니다.

타입 사이즈(mm)※� 형식 리드(mm)
 최대 가반 질량(kg) 최고 속도

(mm/sec) 스트로크(mm)
수평 수직

T 타입
프레임리스 구조의 모델

T�L/T�LH
�� �.� �.� ���

��～���� � �.� ���
� � �.� ���

T�L/T�LH
�� � - ����

��～����� � �.� ���
� � �.� ���

T�L
�� �� - ����

��～����� �� � ���
� �� � ���

T�(표준)

�� �� - ����

���～����
�� �� � ����
�� �� �� ���
� �� �� ���

T�H(고추력)

�� �� - ����

���～����
�� �� � ����
�� �� �� ���
� ��� �� ���

F 타입
고강성 프레임 부착 모델

F�
�� �� - ����

���～����� �� � ���
� �� � ���

F�L

�� � - ����

���～����
�� �� � ����
�� �� � ���
� �� �� ���

F�LH
�� �� - ����

���～������ �� - ���
� �� - ���

F��

F��H(고추력)

�� �� - ����

���～����

���～����

�� �� � ����
�� �� �� ���
�

��
��
��
�

��
��
��

���

-
�

��
��

����
����
���
���

�� �� ���

F��(표준)

�� �� - ����

���～����

�� �� � ����
�� �� �� ���
� �� �� ���

F��H(고추력)

�� �� - ����
�� �� � ����
�� �� �� ���
� ��� �� ���

F��L �� �� �� ���� ����～����

F��
�� �� - ���� ���～����
�� �� �� ����

���～����
�� ��� �� ���

F��
�� �� - ���� ���～����
�� ��� �� ����

���～����
�� - �� ���

F��N
GF��XL
GF��XL

��
��
��

��
��
��

-
-
-

����
����
����

����～����
���～����
���～����

N 타입
중공모터 너트 회전형 모델

GF 타입
고강성 프레임 부착 모델

N��(싱글 캐리어)

��
�� -

����

���～����
N��D(더블 캐리어) ���～����
N��(싱글 캐리어) �� - ���～����

N��D(더블 캐리어) ���～����

B 타입
타이밍 벨트 구동 모델

B�� 벨트 구동 �� - ���� ���～����
B��(표준) 벨트 구동 �� - ����

���～����
B��H(고추력) 벨트 구동 �� - ����

���°/sec ���°R 타입
회전 축 모델

-
R�

-
�.��kgm� -

R�� �.��kgm� -
R�� �.��kgm� -

F L I P - X   단축 로봇

W�� × H��

W�� × H��

W�� × H��

W�� × H��

W�� × H��

W�� × H��

W�� × H��

W��� × H���

W��� × H���

W��� × H��

W��� × H��

W��� × H��.�
W��� × H���.�

W��� × H��

W��� × H���

W��� × H���

W��� × H���

W��� × H��

※�. 사이즈는 대략 본체 단면 최대 외형입니다.　※�. 최고 속도로 사용하는 경우에는 ( ) 안의 질량이 됩니다.

타입  사이즈(mm)※� 형식 캐리어 최대 가반 질량(kg) 최고 속도
(mm/sec) 스트로크(mm)

MF 타입
플랫형 코어타입

리니어 모터

MF� 싱글
��(�)*�

����

���～����(벽걸이)

MF�D 더블
���～����(벽걸이)

MF�� 싱글
��(��)*�

���～����(벽걸이)

MF��D 더블
���～����(벽걸이)

���～����(수평)

���～����(수평)

���～����(수평)

���～����(수평)

MF�� 싱글
��(��)*�

���～����
MF��D 더블 ���～����
MF�� 싱글

��(��)*�
���～����

MF��D 더블 ���～����
MF�� 싱글

���(��)*�
����～����

MF��D 더블 ���～����

P H A S E R   리니어 모터 단축 로봇

W��� × H��

W��� × H���

W�� × H��

W��� × H��

※ 상기 최대 가반 질량 및 최장 스트로크는 암 타입/케이블 베어 사양인 경우의 값입니다.

형식 대응 암 타입 대응 축 수 최대 가반 질량(kg)암 갠트리 무빙 암 폴 XZ X축 Y축
PXYx ● - - - - �축 �.� ���～��� ��～���
FXYx ● - - - - �축/�축 �� ���～���� ���～���

FXYBx ● - - - - �축 � ���～���� ���～���
SXYx ● - ● ● ● �축/�축/�축 �� ���～���� ���～���

SXYBx ● - - - ● �축/�축/�축 �� ���～���� ���～���
MXYx ● ● ● ● ● �축/�축/�축 �� ���～���� ���～���
NXY ● - - - - �축/�축 �� ���～���� ���～���

NXY-W ● - - - - �축/�축 �� ���～���� ���～���
HXYx ● ● ● ● ● �축/�축/�축 �� ���～���� ���～���

HXYLx ● ● - - - �축 �� ����～���� ���～���

X Y - X   직교 로봇
최장 스트로크(mm)

형식 축
구조

최대 가반 질량(kg) 싸이클 타임(sec)
X축 Y축 Z축 R축

YP���BX
�축

벨트 - 벨트 - � �.��
YP���X 볼 스크류 - 벨트 - � �.��

YP���BXR
�축

벨트 - 벨트 회전 축 � �.��
YP���XR 볼 스크류 - 벨트 회전 축 � �.��
YP���X 볼 스크류 볼 스크류 벨트 - � �.��
YP���X �축 볼 스크류 볼 스크류 벨트 회전 축 � �.��

Y P - X   픽&플레이스 로봇

● 파지력 제어: ��～ ���%(�% 단위)　● 속도 제어: ��～ ���%(�% 단위)　● 가속도 제어: �～���%(�% 단위)
● 다점 위치 제어: 최대 ��,���점　● 워크 사이즈 판정: �.��mm 단위(ZON 신호에 따름)

Y R G   전동 그립퍼
타입 형식 파지력(N) 개폐 스트로크(mm) 반복 위치 결정 정도

(mm) 본체 중량(g)

소형 싱글 캠 �.� ��� ��±�.��
±�.��
±�.��
±�.��
±�.��
±�.��
±�.��
±�.��
±�.��
±�.��
±�.��
±�.��
±�.��
±�.��
±�.��

싱글 캠
�.� ��� ���

��.� ��� ���
��.� ��� ���

더블 캠
� ���

�� ���
��.� ���

스크류 타입 스트레이트형
�� ���
�� ���

스크류 타입 T형
�� ���
�� ���

�핑거 타입

�.� ��
�� ���
�� ���

YRG-����SS
YRG-����S
YRG-����S
YRG-����S
YRG-����W
YRG-����W
YRG-����W
YRG-����FS
YRG-����FS
YRG-����FT
YRG-����FT
YRG-����T
YRG-����T
YRG-����T
YRG-����T

�
�

��
��
��

���
���
��

���
��

���
�.�

�
��
�� ��

��
��
��
��
��
��
��

���
���
���
��� ���

최고 속도
(mm/sec)
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모델/타입 형식 암 길이(mm) 최대 가반 질량(kg) 표준 사이클 타임(sec)※�

완전한
벨트리스 모델

높은 비용 대비
성능 모델

완전한
벨트리스 모델

ー

초소형 타입
(타이니)

YK���XG ���

�.�
�.��YK���XG ���

YK���XG ���
YK���X ��� �.��
YK���X ��� �.��

소형 타입

YK���XG ���
�.�(�.�)※� �.��YK���XG ���

YK���XG ���

YK���XE ���

중형 타입

YK���XGL ��� �.��
YK���XG ��� ��.� �.��
YK���XGL ��� �.��
YK���XG ��� ��.� �.��

YK���XGH ��� ��.�(��.�)※� �.��

YK���XG ���
YK���XGL ���

�.��
�.��

YK���XG ��� �.��
YK���XG ���

�.��
YK����XG ����

대형 타입

YK����X ���� ��.� �.��

벽취부 인버스 모델

YK���XGS※� ���
�.��

YK���XGS※� ���
YK���XGS ���

��.�
�.��

YK���XGS ��� �.��
YK���XGS ���

��.�

�.��
YK���XGS ��� �.��
YK���XGS ���

�.��YK����XGS ����

방진 방적 모델

YK���XGP ���
�.� �.��YK���XGP ���

YK���XGP ���
YK���XGLP ��� �.� �.��

YK���XGP ��� �.��

YK���XGLP ��� �.� �.��

YK���XGP ��� �.��

��� ��.�

RCX���: ��.�
RCX���: ��.�

RCX���: �.��
RCX���: �.��

RCX���: ��.�
RCX���: �.�

RCX���: ��.�
RCX���: �.�

�.��YK���XGHP
YK���XGP ��� �.��

�.��YK���XGP ���
YK���XGP ���

�.��YK����XGP ����

전방위 모델
YK���TW

YK���TW

���

��� �.�

�.�(�.�)※�

�.��

�.�(�.�)※�

�.�(�.�)※�

�.��

Y K - X  /  Y K - X G  /  Y K - X E  /  Y K - T W   스카라 로봇

※�. 초소형 타입: �.�kg 가반 시(수평 방향 ���mm, 수직 방향 ��mm 왕복, 거친 위치 결정 시)　전방위 타입: �kg 가반 시(수평 방향 ���mm, 왕복 방향 ��mm 왕복, 거친 위치 결정 시)　기타 타입 �kg 가반 
시(수평 방향 ���mm, 왕복 방향 ��mm 왕복, 거친 위치 결정 시)

※�. YK���XGS, YK���XGS는 수주 생산이므로 납기는 당사로 문의해 주십시오.
※�. 옵션 사양(툴 플랜지 설치 사양, 유저 배선 배관 스플라인 중공축 사양 등)의 경우에는 (　) 안이 최대 가반 질량입니다.

�.�(�.�)※�

��.�(�.�)※�

��.�(��.�)※�

RCX���: �.�(�.�)※�

RCX���: �.�(�.�)※�

클린 스카라 로봇
타입 형식 암 길이(mm) 최대 가반 질량(kg) 표준 사이클 타임(sec)※ 벨트 없는 구조

초소형 타입 YK���XC ��� �.� �.�� ○
YK���XC ��� �.� �.�� ○

소형 타입

대형 타입

YK���XGC ��� �.� �.�� ○
YK���XGC ��� �.� �.�� ○
YK���XGC ��� �.� �.�� ○

중형 타입

YK���XC ��� ��.� �.�� -
YK���XGLC ��� �.� �.�� ○

YK���XC ��� ��.� �.�� -
YK���XGLC ��� �.� �.�� ○

YK���XC ��� ��.� �.�� -
YK���XC ��� ��.� �.�� -
YK����XC ���� ��.� �.�� -

※ 초소형 타입: �.�kg 가반 시(수평 방향 ���mm, 수직 방향 ��mm 왕복, 거친 위치 결정 시)　기타 타입: �kg 가반 시(수평 방향 ���mm, 왕복 방향 ��mm 왕복, 거친 위치 결정 시)

클린 단축 로봇

클린 직교 로봇

※ 사이즈는 대략 본체 단면 최대 외형입니다.

타입 형식 사이즈(mm)※ 리드(mm)
최대 가반 질량(kg) 최고 속도

(mm/sec) 스트로크(mm)
수평 수직

FLIP-XC 타입

C�L
C�LH

�� �.� �.� ���
��～���� � �.� ���

� � �.� ���

C�
C�H

�� �.� �.� ���
��～���� � �.� ���

� � �.� ���

C�L
C�LH

�� � - ����
��～����� � �.� ���

� � �.� ���
C�H
C�

�� � �.� ���
��～���

� � �.� ���

C�L
�� �� - ����

��～����� �� � ���
� �� � ���

C�
�� �� � ���

��～���
� �� � ���

C�
�� �� - ����

���～����� �� � ���
� �� � ���

C�L
�� �� � ����

���～������ �� � ���
� �� �� ���

C�LH
�� �� - ����

���～������ �� - ���
� �� - ���

C��
�� �� � ����

���～������ �� �� ���
� �� �� ���

C��
�� �� � ����

���～������ �� �� ���
� �� �� ���

C��H
�� �� � ����

���～������ �� �� ���
� ��� �� ���

C��
�� �� �� ����

���～����
�� ��� �� ���

C��L �� �� �� ���� ����～����

C��
�� ��� �� ����

���～����
�� - �� ���

SSC 타입
(TRANSERVO)

SSC��
�� � � ���

��～���� � � ���
� � � ���

SSC��
�� � - ����

��～����� � � ���
� �� � ���

SSC��H
�� � - ����

��～����� � � ���(수평)/ ���(수직)
� �� � ���(수평)/ ���(수직)

타입 형식 축 동작 범위 최고 속도(mm/sec) 최대 가반 질량(kg)

�축 SXYxC
X ���～����mm ����

��
Y ���～���mm ����

�축

SXYxC(ZSC��）
X ���～����mm ����

�Y ���～���mm ����
Z ���mm ����

SXYxC(ZSC�）
X ���～����mm ����

�Y ���～���mm ����
Z ���mm ���

�축

SXYxC(ZRSC��）

X ���～����mm ����

�
Y ���～���mm ����
Z ���mm ����
R

SXYxC(ZRSC�）

X ���～����mm ����

�
Y ���～���mm ����
Z ���mm ���
R
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  https://www.yamaha-motor.co.jp/robot/

선정부터 설계, 기동, 유지보수까지 
유용한 컨텐츠를 다양하게 제공

YAMAHA ROBOT
WEB MEMBER SITE

ROBOT

WEB
YAMAHA

Maintenance

Starting Plan

Selection

웹 사이트에서 등록 접수 중!

야마하 로봇 회원 사이트에서는 로봇을 도입하고자 할 때 선정이나 설계 단계에서 활용할 수 있는 정보를 제공하고 
있습니다. 또한, 기동이나 유지보수 시에 도움이 되는 컨텐츠도 제공합니다.

URL
메인 페이지에서 신규 등록 화면으로

https://global.yamaha-motor.com/business/robot/

여기에서 신규 
등록 화면으로 
진행

회원 사이트 신규 등록 방법

필요 사항을 입력하고 
등록 내용을 확인

STEP

�

임시 등록 완료 메일을 확인STEP

�

임시 등록 완료STEP

�

이용 규약을 확인한 후, 
ʻ동의’를 선택

STEP

�

정식 등록 화면에서 패스워드를 
설정하고 등록 버튼을 누름

STEP

�

회원 사이트 신규 등록 완료

회원 사이트 컨텐츠

파트 카탈로그 시스템

야마하 로봇의 파트 리스트를 공개합니다. 
부품에 따라서는 선정된 부품에 부속되어 
있어서 교환이 필수적인 부품이나 추천 교환 
부품이 표시되어 있으므로 보전 활동에 활용할 
수 있습니다.

취급 설명서 다운로드

TS-Manager 무료 버전 다운로드

선정 유지보수

파트 리스트 열람 및 견적 의뢰도 가능

 

■ �D CAD 데이터 다운로드

■ �D CAD 데이터 다운로드

야마하 로봇 및 컨트롤러의 �D/�D CAD 
데이터를 다운로드할 수 있습니다.

셋업설계

싸이클 타임 시뮬레이션 CAD 데이터 다운로드
기종 선정 시 택타임 계산에 생산 라인 설계 및 장치 설계, 레이아웃 

및 동작 범위를 확인하고자 할 때

Before After

트러블 발생 시에도 안심. 정규 버전이 
없어도 데이터 백업이나 데이터 전송이 
가능!

Plan MaintenanceStartingSelection

선택한 부품을 그대로 견적 의뢰 가능

세부적인 
부품 전개

수리 작업이 
대단히 편리

간단한 파라미터를 입력
로봇 형식, 동작 스트로크, 운반 질량, 가속도 등 
간단한 파라미터를 입력

● 유저 매뉴얼
● 설치 매뉴얼
● 유지보수 매뉴얼
조작 방법이나 설정 방법뿐만 아니라 로봇의 
설정 방법이나 컨트롤러의 외부 배선 예 등이 
기재되어 있으므로 셋업 전 작업에 도움이 
됩니다. 또한, 부품 교환 방법도 게재되어 
있으므로 파트리스트와 병용하여 보전 
활동에도 활용할 수 있습니다.

총 이동 시간
가감속 시간
가감속 거리

등속 시간
등속 거리

TS-Manager(무료 버전)로 할 수 있는 것
로봇 데이터 초기화
컨트롤러에서 PC로 데이터 전송
PC에서 컨트롤러로 데이터 전송
알람 이력의 취득

등을 자동 계산!

 수명 계산 시스템
기종 선정이나 반송물 형상 설계에
간단한 파라미터를 입력
로봇 형식, 설치 방향, 동작 스트로크, 속도 설정, 
반송 질량, 편심량 등을 입력

가이드 수명 거리
볼 스크류 이동 거리

총 이동 시간 등속 거리

가감속 시간
등속 시간

등을 자동 계산!
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기종
구동 방식

반복 위치 결정 정도

스케일
최고 속도

최고 가속도
최대 가반 질량

정격 추력
모듈 전장

최대 연결 수
최대 슬라이더 수

슬라이더 간 최소 거리
슬라이더 간 높이 상호 차

본체 단면 최대 외형
베어링 방식

모듈 질량
슬라이더 질량

케이블 길이
컨트롤러

L C M 1 0 0   리니어 컨베이어 모듈 L C C 1 4 0   컨트롤러

※�： 단품 슬라이더를 통한 동일 방향에서 위치 결정 시(편진동)의 반복 위치 결정 정도입니다.
※�： RFID에 따른 위치 보정 기능 사용 시에 편진동 위치 결정 정도입니다.
※�： �슬라이더 당 질량입니다.
※�： 벨트 모듈과 혼재 사용 시에는 슬라이더에 벨트 전용 파트가 붙기 때문에 ��kg이 됩니다.

자기식/분해능 �μm
����mm/sec
�G
��kg※�※�

��N
���mm(�M)/���mm(�M)/���mm(�MT 순환용)
��　전체 길이: �����mm
��대(��모듈 연결 시)
���mm
�.��mm
W���.�mm×H���mm(슬라이더 포함)
가이드 레일 �개·�블록(리테이너 포함)
��.�kg（�M）/�.�kg（�M）/�.�kg（�MT）
�.�kg/�.�kg(벨트 모듈 사용 시)
�m/�m
LCC���

LCM���-�M/�M/�MT
무빙 마그넷 플랫 코어타입 리니어 모터

±�.���mm(슬라이더 단품)※�

폭 �.�mm(모든 슬라이더 간 상호 차)※�

제어 가능 로봇
외경 치수
본체 질량

입력 전원 전압
최대 소비 전력

리니어 컨베이어 모듈　LCM 시리즈
W���.�×H���×D���.�mm
�.�kg
단상 AC���～���V ±��% 이내(��/��Hz)
���VA(LCM���-�M 슬라이더 �대 구동 시)
SAFETY
RS���C(RFID 전용)
RS���C(HPB/POPCOM+ 겸용)
CC-Link Ver.�.�� 대응 리모트 디바이스국(�국)
DeviceNetTM 슬레이브 �노드
EtherNet/IPTM 어댑터 �포트
HPB, HPB-D(소프트웨어 버전 ��.�� 이상)프로그래밍 박스

네트워크 옵션

외부 입출력

기본 사양

기종
구동 방식

베어링 방식
최고 속도

최대 가반 질량
모듈 길이

최대 슬라이더 수
본체 단면 최대 외형

케이블 길이
컨트롤러

전원
통신 I/F

모듈 질량

L C M 1 0 0   벨트 모듈

LCM���-�B/�B
벨트 배면 가압 구동
가이드 레일 �개/�블록(리테이너 포함)
���mm/sec
��kg
���mm（�B）/���mm(�B)
�대/�모듈
W���.�mm×H���mm(슬라이더 포함)
없음
전용 드라이버(내장)
DC��V �A
전용 입출력 ��점
��.�kg(�B)/�.�kg(�B)

기본 사양

기본 사양
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MEMOMEMO


	H1-4_KO_web
	P2-3_KO_web
	P4-5_KO_web
	P6-7_KO_web
	P8-9_KO_web
	P10-11_KO_web
	P12-13_KO_web
	P14-15_KO_web
	P16-17_KO_web
	P18-19_KO_web
	P20-21_KO_web
	P22-23_KO_web
	P24-25_KO_web
	P26-27_KO_web

