
再生裝置

控制電源、馬達驅動電源、高速網路通訊採用堆疊結構，大幅節省配線。
單元間無須接線，接線成本和接線工時可減少到原來的��%～��%。
業內先進的集主機、電源、驅動器於一身的堆疊結構。

單元間無須任何接線

單程����mm，垂直循環的搬運線
※循環單元使用���mm線性模組和單軸機器人

構成範例

YHX控制器
線性輸送模組「LCMR���」
可從高位PLC經由YHX控制器進行控制。

高位PLC、電腦程式設計平板 電腦

驅動單元電源單元 主控制器單元

＋ ＋＋＋＋＋＋

驅動器電源單元 主控制器單元

GX系列LCMR���系列

安全電路

制動器單元

可在短期內
建構高水準生產線

堆疊結構示意圖

可堆疊

驅動單元
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作為循環單元
使用�軸

堆疊結構

系統構成圖

構成範例
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DC��V電源

DC��V電源

DC��V電源

線性模組 控制電源電纜(使用者自備)

YQLink電纜
YHX-YQL-RxM

控制電源跳線
LCMR���-CPJ 馬達電源跳線(����mm模組中繼用)

LCMR���-MPJS
馬達電源跳線
LCMR���-MPJ

馬達電源連接器
LCMR���-MPC

現場網路

單軸機器人電纜

終端連接器
YHX-YQL-TC

Ethernet

控制電源連接器
LCMR���-CPC

DC��V電源裝置
LCM-XCU-PS-����W / PS-��V-���W

可動模組耐彎曲電源電纜
LCMR���-PJ-R�M

單軸
機器人
GX系列

坦克鏈

單軸
機器人
GX系列

線性模組 馬達電源電纜(使用者自備)

DC��V電源 DC��V電源
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驅動單元電源單元
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線性模組

名稱圖示 說明

機器人滑塊

連接板

末端單元

連接單元

控制電源連接器

控制電源跳線

馬達電源連接器

馬達電源跳線

馬達電源跳線
（����mm模組中繼用）

YQLink電纜

DC��V電源裝置

各行程種類的排列順序為任意。
可以群組(連接多個線性模組構成�條搬運線)為單位，選擇電纜的取出方向。
循環部使用的線性模組也通用。

在線性模組上動作的滑塊。

在群組的兩端定位線性模組。

定位並連接相鄰模組。

在群組的兩端連接YQLink電纜、或YQLink終端單元。

連接相鄰模組的模組間通信。

從DC��V電源對線性模組供給控制電源的連接器。

對相鄰模組供給控制電源的跨接電纜。

從DC��V電源對線性模組供給馬達電源的連接器。

對相鄰模組供給馬達電源的跨接電纜。

在����mm模組內中繼馬達電源的跨接電纜。
在����mm模組內�～�台機器人滑塊停止時，請拆下該馬達電源跳線，使用馬達電源連接器，連接增加的馬達用電源裝置。

控制器與各線性模組群組間的通信用電纜。如上圖所示，從左向右一次性連接。
在最末尾的群組終端上，連接YQLink終端連接器。

控制、馬達動力兩者均可使用的通用��V直流電源裝置。�台電源裝置可供給��m模組的控制電源。
此外，�台電源裝置可供給�台機器人滑塊的馬達電源。控制電源和馬達電源，請分別準備各自的電源裝置。
※�台電源裝置(LCM-XCU-PS-����W)可供給��.�m模組的控制電源。�台電源(PS-��V-���W)裝置可供給�m模組的控制電源。
    此外，�台電源裝置(LCM-XCU-PS-����W, PS-��V-���W)，可供給�台機器人滑塊的馬達電源。
    控制電源和馬達電源，請分別準備各自的電源裝置。

可動模組耐彎曲電源電纜 主要對循環部位等進行往返動作的模組供電用的耐彎曲電纜。

端板EPEP

CP

EU

CU

根據基準搬運線調整返程搬運線的長度。調整板AP

DC��V電源

※總馬達容量超過�kW(三相電源)、�.�kW(單相電源)時，需要追加YQLink擴充單元元件、驅動器電源單元等。
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