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口冨1ぬ盟炬・
軽作業に最適です。動作範囲の大きいFXYLもラインァップ。

アームタイプフラットケーブル仕様

　　　　FXY FXY

FXY
XZタイプ（ZP付き）

　　FXY

1：電
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●



シンプル揚造のメカニス“A、全揚種アルミベースフレーム採用で軽遼、高剛性。

鯛なメカニズムと高度なコントa一ル揚能を有し高速、高精度、そしτ容易な操作性を妄斑。

ざらに葺富なバリエーションであらゆる用途に最適に対応します。

広範な用途の標準タイプです。低価格のSXYI、動作範囲の大きいSXYLもラインアップ。

アームタイプ（ZF付き）

アームタイプフラットケーブル仕様（ZRS付き）

SXY

SXYI

SXY

齢：t／

SXY

SXY

sxy

XZタイプ（ZRS付き）

　　SXY SXY1．
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ノンテナンスフグーのACナーボモータ」7グーズ

sx酩口虜盟炬・
好評のSXYシリーズのACサーボモータ仕様です。

アームタイプ（ZRSA付き）

4A，，7，，7一ムタイプ

　　　　　　　　SXYASXYA
ポールタイプ

SXYA

XZタイプ（ZSA付き）

SXYA
アームタイブ（ZFA付き）

　　　SXYLA

』麗頒【酩商5盟炬・

ACサーボモータ仕様の重荷重作業向けです

アームタイプ（ZRMA付き）

　　　MXYA

ガントリタイプ（ZFA付き）

ムービングアー

MXYA

MXYA

4

XZタイプ

｝ー1
、

ポールタイプ

MXYA



1吊田【M■5盟炬・
大きな動作範囲が必要な重荷重作業に最適です。さらに大きな動作範囲のHXYLAもラインアップ。

劃

ポールタイプ3軸

ガントリタイプ（ZHA付き） XZタイプ（ZRHA付き）

HXYA

HXYA

アームタイプ（ZRLA付き）

・　　　　鞠

ポールタイプ3軸

HXYLA

ガントリタイプ（ZLA付き）

HXYLA HXYLA

一ムタイプ

YLA
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ベストFAシステムヤマハ猷型・ポットxvシリーズ

r冨v．．．，．．音の静かなベルト駆動を採用した、小型．軽量．超高速タイプ

FXY
■抜群の低価格を実現。

■最高速1700mm／secにより、タクトの短縮化に貢献。

■信号線・電源線・エアー配管内蔵のフラットケーブル仕様は、全高が低いため装置内の組込みも自由。

■エアー駆動の標準Z軸ユニットを用意（50・100・150mm）。

■新たにサーボZ軸（ZP）を追加。

FXYL
■X軸ストロークを1950mmまで延ばしたロングタイプ。

■全高の低いケーブルベア仕様が標準で、ユーザー配線・配管も内蔵可能。

SXVSERiES器雰：］≒已‘謡桓幣㌻亮更是仕様が追加

SXYI
■抜群の低価格を実現。

■最大可搬重量20kgを確保。

SXY
■高速（1400mm／sec）・高精度（±0．02mm）・高剛性（15kg）。

■アームの組合せが豊冨で、あらゆる用途に対応可能。

■従来の高速型ZR軸（ZS、　ZRS）に加え、高剛性型Z軸（ZF）ZR軸（ZRF）を追加。

SXYL
■SXYシリーズのロングストロークタイプ。最大1950mmまで対応。

■最高速度は、1700mm／secを実現。

■全高の低いケーブルベア仕様が標準で、ユーザー配線・配管も内蔵可能。

SXYA／SXYLA
■ACサーボの採用により、メンテナンスフリーを実現。

■全高の低いケーブルベア仕様が標準で、ユーザー配線・配管も内蔵可能。

MXVA．．．．．離能、低価格の、、、イコストパフオーマンスモデル

MXYA
■高出力ACサーボモータと高剛性軽量フレームの採用で高性能。

■高速（1400mm／sec）・高精度（±0．02mm）・高剛性（30kg）。

■先端Z・R軸にも、高速型（ZRMA）と高剛性型（ZFA、　ZRFA）をラインナップ。

HXVASERiES抜群の最大可般髄を備えたA剛性タイプ

HXYA
■最大可搬質量50kgを1400mm／secの高速で位置決め可能。

■スライダ上下タイプ（ZRLA、　ZLA）と全体上下タイプ（ZRHA、　ZHA）の高可搬質量（30kg）Z・R軸ユニツトを用意。

HXYLA
■X軸最長2050mm、　Y軸最長1050mmと広い動作範囲まで対応。

■高剛性で最大可搬質量50kg。

6



■基本性能

最大可搬重量 最高速度（XY合成） 繰り返し位置決め精度 最大動作範囲（X×Y）

FXY 5kg 1700mm／sec ±0．08mm 650×450mm
FXYL 5kg 1700mm／sec

　　　　　　　一一
±0．08mm 1　　1950×450mm

SXYI 20kg 700mm／sec　　　　　　一、「…．”〕 ±0．04mm　　　　　　650×550mm　　　　　．・．．．

SXY 15kg 1400mm／sec

SXYL 10kg 1700mm／sec　　　　　－一．「・1一A　⌒「・・’・ 　　　　　　　巾－　　　±0．08mm一ぺ」i」－一‥一・ヒ．一一一一．一一・．

　　　　　　　　　・一・一一

　　　　　　　一†一

±0．02mm　　　I　　850×550mm
　　　　　　　　．1　　　　　　　　　．．．一」　　　　　　　　　　　1950×550mm　　　　　　　　　　　－．．　　　　　　　　1　　　　　　　　　－一．

SXYA 15kg 1400mm／sec ±0．02mm　　　　　　850×550mm

SXYLA 10kg 1700mm／sec ±0．08mm
］一一’一－　　　1950×550mm

MXYA　　…A：アームタイプ20kg

　　　　　lG：ガントリタイプ30kg
1400mm／sec

　　　　　・．・．一一一一・±0．02mm　　　l　　1050×550mm　　　　　　　　l　　　　　　　　　　　1050×650mm

HXYA A：アームタイプ30kg

G：ガントリタイプ50kg

1400mm／sec ±0．02mm　　　　　　1050×650mm
　　　　　　　　　　　1050×1050mm　　　　　　　．一一．・」一．ヒ

HXYLA　　A：アームタイプ30kg

　　　　　　G：ガントリタイプ50kg

1400mm／sec ±0．04mm

　　　　　　　　：

1950×650mm

2050×1050mm

アームのバリエーションが豊富

■ヤマハ直交型ロボツトXYシり一ズはアームの組み合わせパターン

　が豊富です。作業の形態やスペースに合せた組み合わせが可能です

●アームタイプ：Y軸のブラケット部が動作するタイプ

●ムービングアームタイプ：Y軸アーム全体が動作するタイプ

●ボールタイプ：Y軸のブラケットが垂直に動作するタイプ

●XZタイプ：水平移動のX軸と垂直動作のZ軸を組み合わせたタイプ

●ガントリタイプ：Y軸の先端にサポートのガイドレールがついたタイプ

●省スペース仕様：モータ部を本体の横に取り付けた全長短縮仕様

＼
●アームタイプ
　（省号：A）

／
＼

●省スペース仕様
　（省号：B）

｝ー

＼
●ムービングアームタイプ　●ポールタイプ

　（省号：M）　　　　　　　　（省号：P）

1 ～
1

　　ul

●XZタイプ
　（省号：F）

●ガントリタイプ

　（省号：G）

／

■ ’ と‘
三‘・

＝
ド

● ■ ■
ユ
‥

　　　　DRC　1～3

　サ　ポモ　タの　　ACサ　ポモ　タほ

DRC　DRCA
低価格2軸専用コントローラ

　　　　QRC
　　サ　ポモ　タ　　　　ACサ　ポモ　タガ

ORC　ORCA
MRC　MRCAコントローラの基本性能を
そのままにコストダウンを図った

2～4軸用高性能コントローラ

MRC－40

　サヘポモ－タ　　　　　　ACサ　ポモ－タ　

MRC　MRCA
2～8軸制御の高性能大容量対応

コントローラ
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型式 Z軸ユニット　無記入：Z軸無し、ZP、　ZAF
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電源電圧DRC　1001120／200／220／240V

　　　QRC　IOO／110／120／200！220／230〆240V

Y軸ストローク 無記入：XZタイフN軸無し　　　　　　　　　　　　　　　　　コントローラ型式DRC－2、　QRC－22／23

　　　　　※フラットケーブル仕様希望の場合、上記型式の他にフラットケーブル仕様と御指定願います。
　　　　　※原点位置を変更したい場合はその旨ご連絡ください。四隅どの位置にも可能です。

機械本体基本仕様
ロボット本体 FXYシリーズ　　（DCサーボ） FXYLシリーズ　　（DCサーボ）

組合せタイプ A：アームタイブ　F：XZタイプ※1

A：アームタイプ　フラットケーブル仕様

A：アームタイプ

自由度 標準：X軸、Y軸　オプション：Z軸
駆動方式 X軸 DCサーボモータ：75W175V　3000rpm

Y軸 DCサーボモータ：40W／75V　3000rpm

減速機構 X軸 タイミングベルト（リード24mm相当）

Y軸 タイミングベルト（リード24mm相当）

動作範囲 X軸 250・350・450、550、650mm（OP　150mm）　　1　750、950、1150、1350、1550、1750、1950mm

Y軸 150、250、350、450mm
最高速度 X軸 1200mm／sec

Y軸 1200mm／sec

分解能 XY　O．012mm／pulse

繰り返し位置決め精度 ±0．08mm

本体質量 FXY15・154：13kg　FXY65・45－A：18kg　　l　　　　　FXYU95・45－A：33kg

コントローラ 下記組み合わせコントローラ表参照

ケーブル長 3．5m（OP　5m）

●

※1XZタイプはX軸にFXYアームタイプのY軸、　Z軸にZPを組み合わせたものです。

Z軸ユニット基本仕様

型式 軸 駆動方式 減速機構 分解能 最高速度
繰り返し位置決め

　　　精度
動作範囲 最大可搬質量 ユニット質量

ZP Z軸

DCサーボモータ

　60W／75V

　3000rpm

タイミングベルト

（リード20mm相当）

　0．005

mm／pulse

1000

mm／sec
±0．08mm 100mm 2kg ZP1003．Okg

ZAF Z軸 エアー 一 一 一 一 50、100、150mm 4kg ZAF1501．5kg

可搬質量表 （単位：kg）

ロボット型式 タイプ Y軸ストローク XY2軸 ZP付き ZAF付き

A 150mm～350mm 5 2 4
FXY
FXYL 450mm 3

一
2

XZ
一

2 4

組み合わせコントローラ
ロボット型式 付加軸 軸数 ：コントローラ

FXY
FXYL

XY2軸

ZAF付き
2軸

DRC－2、

QRC－22

ZP付き 3軸 QRC－23

FXY　XZ ZP付き 2軸 DRC－2、　QRC－22

原点位置を変更したい場合

回

原点
　1

一一「，
　
　
1
　
　
：
．
」

・4

M

基準座標原点位置以外に原点を設定したい場含は

発注時にご一報ください。
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直交型工7オ’ツ♪
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ト：座標原点位置　M：X軸モータ位置
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型式
コントローラ型式　DRC－2、　QRC・22／23／24

電源電圧DRC　1。。／12。、2。。、22。、24。V　、　　　　QRC　100／110／120／200／220／230！240V

Z・R軸ユニット 無記入：Z・R軸無し、 ZS、　ZRS、　ZF、　ZRF、　ZAS 〃無記入：標準：1ノ゜増設（DRひ21ま1ノ゜増設無し）

型式 SXY
　　　　　　　　　　7呂函回一四一囲砲一一一輌

ロボット型式 SXY、　SXYI、　SXYL

7
ロボット組合せタイプ　A：アームタイプ　M：ムービングアームタイプ
P：ポールタイプ　F：XZタイプ　1～4：各タイプの組合せナンバー

X軸ストローク
無記入：標準　B：省スペースタイプ

無記入：標準 B：省スペースタイプ Y軸ストローク　無記入：XZタイプY軸無し

※フラットケーブル仕様希望の場合、上記型式の他にフラットケーブル仕様と御指定願います。

※原点位置を変更したい場合はその旨ご連絡ください。四隅どの位置にも可能です。

機械本体基本仕様

1

ロボット本体 SXY　Iシリーズ　　（DCサーボ） SXYシリーズ　　（DCサーボ） SXYLシリーズ　　（DCサーボ）

組合せタイプ

A：アームタイプ
A：アームタイプ

M：ムービングアームタイプ

P：ポールタイプ　F：XZタイブ※1

A：アームタイプ

自由度 標準：X軸、Y軸　オプション：Z軸、R軸

駆動方式 X軸 DCサーボモータ：80W175V　3000rpm　l　DCサーボモータ：”OW／75V　3000rpm DCサーボモータ1110W／75V　3000rpm

Y軸 DCサーボモータ：80W／75V　3000rpm DCサーボモータ：110W／75V　3000rpm

減速機構 X軸 ボールネジリード　10mm ボールネジリード　20mm タイミングベルト（リード24mm相当）

Y軸 ボールネジリード　10mm ボールネジリード　20mm タイミングベルト（リード24mm相当）

動作範囲 X軸 350、450、550、650mm
　　（OP　150、250mm）

　350、450、550、650mm
（OP　150、250、750、850mm）

750、950、1150、1350、1550、1750、1950mm
　　　　（OP　150、350、550mm）

Y軸 250、350、450mm（OP　150、550mm）Mタイブは350mmまで
最高速度 X軸 500mm〆sec 1000mm／sec 1200mm／sec

Y軸 500mm／sec 1000mm／sec 1200mm／sec
分解能 XY　O．0025mm／pulse XY　O．005mm／pulse XY　O．006mm／pulse
繰り返し位置決め精度 ±0，04mm ±0．02mm ±0．08mm

本体質量 SXY　I　35・25－A：30kg SXY　35・25－A：30kg SXYL　75・25－A：26．5kg

コントローラ 下記組み合わせコントローラ表参照

ケーブル長 3．5m（OP　5m）

※1XZタイプはX軸にSXYアームタイプのY軸、　Z軸にZ・R軸ユニットを組み合わせたものです。

Z・R軸ユニット基本仕様

型式 軸 駆動方式 減速機構 分解能 最高速度
繰り返し位置決め
　　　精度

動作範囲 最大可搬質量 ユニット質量

ZS Z軸
DCサーホモータ
　　60W／75V

　　3000rpm

ボールネジ

リード10mm
　0．025

mm／pulse
　500
mm／sec

±0．03mm 150mm 5kg ZS150
4．5kg

ZRS
Z軸
DCサーボモータ
　　60W／75V

　　3000rpm

ボールネジ

リード10mm

　0．025

mm／pulse
　500
mm／sec

±0．03mm 150mm

R軸
DCサーホモータ
　　40W／75V

　　3000rpm

特殊減速機1！27 　　12

sec／pulse
　667
deg／sec

±50sec 360deg

5k9
ZRS150
　5kg

ZF Z軸
DCサーホモータ
　　60W／75V

　　3000rpm

ボールネジ

リード8mm
　0．002

mm／pulse
　400
mm／sec

±0．04mm 150、250、350mm 7kg ZF150
　6kg

ZRF
Z軸
DCサーホモータ
　　60W／75V

　　3000rpm

ボールネジ

リード8mm
　0．002

mm／pulse
　400
mm／sec

±0．04mm 150、250、350mm

R軸
DCサーホモータ
　　60W／75V

　　3000rpm

1／50
　6．48

sec！pulse
　360
deg！sec

±30sec 360deg

3kg
ZRF150
　10kg

ZAS Z軸 エアー 一 一 一 一 50、100、150mm 10kg ZAS　150　4kg

可搬質量表 J‘ （単位：kg） 組合せコントローラ
ロボット アーム Y軸スト XY ZAS付き ZS付き ZRS付き ZF付き ZRF ロボット
型式 タイプ ローク 2軸 50～150mm 150mm 150mm 150mm 250mm 350mm 150mm 型式

付加軸 軸数 コントローラ

SXY　I A

150mm
250mm
350mm

20

15

12

10

10

8
5
5
5

5
5
5

7
7
6

7
7
5

7
7
4

3
3
2

XY2軸

ZAS付き
2軸

DRC－2

QRC－22

450mm 10 6 5 5 4 3 2
一

SXY
SXY　I

ZS付き
3軸 QRC－23

550mm 9 5 4 4 3 2 1
一 SXYL ZF付き

150mm
250mm

15

14

10

10 5
5
5
5
7
7
7
7
7
6
3
3

ZRS付き
ZRF付き

4軸 QRC－24

SXY
A、M 350mm
450mm

13

12 9
8
5
5
5
5
7
6
6
5
5
4
3
2

ZS付き

ZF付き
2軸

DRC－2

QRC－22
550mm 11 7 5 5 5 4 3 1 SXYXZ

P 一
8

一
ZRS付き

3軸 QRC－23
XZ 一 一

5 5 7 7 7 3 ZRF付き

150mm 10 6 5 5 5 4 3 1

250mm 9 5 4 4 4 3 2
一

SXY　L A 350mm 8 4 3 3 3 2 1
一

450mm 7 3 2 2 2 1
一 一

550mm 6 2 1 1 1
一 一 一

11
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⑱：座標原点位置　M　X軸モータ位置

アームタイプ
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※（）ストロークは、注文生産です。
※転造ポールネジにつき、SXYと比較すると騒音はやや大きくなる場合があります。
※自立ケープ’ル内、Dt6点／DO　7点の配線とφ6エアチューブ1本標準装備。
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ト：座標原点位置　M：X軸モータ位置
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Z・R軸ユニット wK“鑓

ZRS／ZS醜型
（ZR軸／Z軸DCサーボモータ）

Zストローク：150mm
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■

型式 Z軸ストローク

コントローラ型式DRCA・213、　QRCA・22／23／24／33／34

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　1！0増設（DRCAは1／O増設無し）

　　　　　　　　　　型式SXYA函国一晒一魎画一回画一輌■

電源電圧DRCA　IOO／1201200／220V

　　　　QRCA　IOOIl　1011201200／220／230〆240V

無記入　標準

ロボット組合せタイプ　A　アームタイプ　M　ムービングアームタイブ
　　ポールタイプ　　　XZタイプ　1～4　各タイブの組合せナンバー

　　　　　　　Y軸ストローク　　　　XZタイプY軸無し

※原点位置を変更したい場合はその旨ご連絡ください。四隅どの位置にも可能です。

機械本体基本仕様

●

ロボット本体 SXYAシリーズ　　（ACサーボ） SXYLAシリーズ　　（ACサーボ）

組合せタイプ A：アームタイプ、M：ムービングアームタイプ、

P：ポールタイプ、F：XZタイプ※‘
A：アームタイプ

自由度 標準：X軸、Y軸　オプション：Z軸、　R軸

駆動方式 X軸 ACサーボモータ：200W／200V ACサーボモータ：200W／200V

Y軸 ACサーボモータ：100W／200V ACサーボモータ：200W／200V

滅速機構 X軸 ボールネジリード　20mm タイミングベルト（リード24mm相当）

Y軸 ボールネジリード　20mm（ポールタイプ：10mm） タイミングベルト（リード24mm相当〉

動作範囲 X軸 350、450、550、650mm（OP　150、250、750、850mm） 750、950、1150、f350、1550、1750、1950mm
　　　　　（OP　150、350、550mm）

Y軸 250、350、450mm（ムービング：350mmマデ、　OP　150、550mm） 250、350、450mm　（OP　150、550mm）

最高速度 X軸 1000mm！sec 1200mm／sec

Y軸 1000mm／sec（ポールタイプ：500mm／sec） 1200mm／sec
分解能 X、Y　O．OO24mm／pulse X、YO．003mm〆pulse
繰り返し位置決め精度 ±0．02mm ±0．08mm

本体質量 SXYA　35・25－A：30kg

SXYA　65・45－A：36kg

SXYLA　75・25－A：26．5kg

SXYLA　195・45－A：37．Okg

コントローラ 下記組み合わせコントローラ表参照

ケーブル長 3．5m（OP　5m、10m）

※1XZタイプはX軸にSXYAアームタイプのY軸、　Z軸にZ・R軸ユニットを組み合わせたものです。

Z・R軸ユニット基本仕様

●

型式 軸 駆動方式 減速機構 分解能 最高速度
繰り返し位置決め
　　　精度

動作範囲 最大可搬質量 ユニット質量

ZSA Z軸
ACサーホモータ
　100W／200V
　　3000rpm

ボールネジ

リード10mm

0．0012

mm／pu｜se
　500
mm／sec

±0．02mm 150mm 5kg
ZSA150
4．5kg

ZRSA
Z軸
ACサーホモータ
　100W／200V
　　3000rpm

ボールネジ

リード10mm

0．0012

mm／pulse
　500
mm／sec

±0．02mm 150mm
ZRSA150

　5kg
R軸
ACサーホモータ
　100W／200V
　　3000rpm

特殊減速機重／27
　5．86

sec／pulse
　667
deg／sec

±50sec 360deg

5kg

ZFA Z軸
ACサーホモータ
　100W／200V
　　3000rpm

ボールネジ

リード8mm

　0．001

mm／pulse
　400
mm／sec

±0，04mm 150、250、350mm 10kg
ZFA150

　6kg

ZRFA
Z軸
ACサーホモータ
　100W／200V
　　3000rpm

ボールネジ

リード8mm

　0．OOl

mm／pulse
　400
mm／sec

±0．04mm 150、250、350mm
ZRFA　150

　10kg
R軸
ACサーホモータ
　100W／200V
　　3000rpm

1／50
　3．16

sec／pulse
　360
deg／sec

±30sec 360deg

6kg

ZAS Z軸 エアー 一 一 一 一 50、100、150mm 10kg ZAS　150

　4kg

可搬質量表 （単位kg）組合せコントローラ
ロボット

　型式

アーム
タイプ

Y軸スト
ローク

XY
2軸
ZAS付き ZSA付き ZRSA付き ZFA付き ZRFA ロボット

　型式
付加軸 軸数 コントローラ

50～150mm 150mm 150mm 150mm 250mm 350mm 150mm

XY2軸

ZAS付き
2軸 DRCA－2、　QRCA・22

SXYA
A、M

150mm
250mm
350mm
450mm
550mm

15

寸4

13

12

11

10

10

9
8
7

5
5
5
5
5

5
5
5
5
5

9
8
7
6
5

8
7
6
5
4

7
6
5
4
3

5
4
3
2
1

SXYA
SXYLA

ZSA付き

ZFA付き
3軸 QRCA－23

P
一

8
一

ZRSA付き

ZRFA付き
4軸 QRCA－24

XZ 一 一 5 5 10 10 10 6

SXYAXZ

ZS付き

ZF付き
2軸 DRCA－2、　QRCA－22

SXYLA A

150mm
250mm
350mm
450mm
550mm

10

9
8
7
6

6
5
4
3
2

5
4
3
2
1

5
4
3
2
1

5
4
3
2
1

4
3
2
1
一

3
2
1
－
一

一

一

一

一

一

ZRS付き

ZRF付き
3軸 QRCA－23
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直交望∠7ボッ♪

SXYA ⑱：座標原点位置　M：X軸モータ位置

アームタイプ

（ストローク、寸法単位：mm｝
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直3Σ型∠7坊ソ♪

sx酩口 ・h：座標原点位置　M：X軸モータ位置
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直交型ρボツ♪

SXYLA ・、ふ　座標原点位置　M　X軸モータ位置

アームタイプ
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Z・R軸ユニット
食Eら

ZRSA／ZSA高鯉
（ZR軸／Z軸ACサーボモータ）

Zストローク：150mm
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Zストローク：

150、250、350mm

〔＜
＞
X
Oり

宮
ト
↑

刈＜
」
＞
x
°
り
）
8
「
、

〉

一

一

［†〕

（

「

トH・

○
ぞ‘　　　　o ｜
＞
X
°り

宮

三，一．

（
＜
」
＞
X
O
享

〔＜
＞

X
の
這

曵
、
酬
幽
．

52
1
　
7
X
h

鳩
20

　
30

　

φ
　
約

一

こ
0

　

　

　
16

田
三一　
’

アームタイプZRFA取り付図

1

←．一 丁．． 1

⌒＜
」
X
Oう

δ
⑩

＜
＞

X
oり　

箒

間

アームタイプZFA取り付図

4．M5×08深さ8

め
マ
o）

N

寸

±
口
T

o▲

暑
a⊃

ZAS
（Z軸エアーシリンダ）

Zストローク：

50、100、150mm

‘
　
　
　

↑

一

〇
〔〈
〉
×
の　

の
ト
’

⌒≦
〉
×
の
　
8
「

（＜
＞

X
oっ

訂
O

　
　
↓

一

→

　
題

　
一
一

†
‘

榎

乃
　
2

　
図

　

付

一

り
　
諏

一

ひ

　

ブ
　
イ
　
タ
　
ム
　
一
　
ア

‘

！

S　　　　l
巨　　　　　　　　　20

1　　　　　　　　　1
　　　　12：ξ
　　　　、，5”r§

　　　　∵
　　　　一一l　　　　t㊨

ムービングアームタイプZAS取り付図

　　↓
　　§

　　i
　　蔦

　　↑　　1
　　　　　　め　　　2、M5×08深さ7　ぷ2－　　　T－

（裏面同付置｝　　－34．一●　2・M6x10

　　も嘩コ1：

　　　　82　睾．ge

21



　
■

　
　
繊型式

Z軸ストローク

コントローラ型式DRCA－3／4、　QRCA－32／33／34

電源電圧DRCA　100／110／200／220V

　　　　QRCA　100／110／120／200／220／230／240V

無記入：標準　i：｜o増設（DRCAは1／o増設無し）ム
型式MXYA国■一囚■一　”國一囲　　・・

ロボット型式　MXYA

X軸ストローク
ロボット組合せタイプ　A　アームタイプ
M　ムービングアームタイプ　　ポールタイプG　ガントリタイプ
　　XZタイプ　　1～4　各タイプの組合せナンバー

　　　　　　※原点位置を変更したい場合はその旨ご連絡ください。四隅どの位置にも可能です。

ら

怠

機械本体基本仕様
ロボット本体 MXYAシリーズ　　（ACサーボ）

組合せタイプ A：アームタイプ、Mlムービングタイプ、　P：ポールタイプ、G：ガントリタイプ、　F：XZタイプ※1

自由度 標進：X軸、Y軸　オプション：Z軸、　R軸
駆動方式 X軸 ACサーボモータ：300W／200V　3000rpm

Y軸 ACサーボモータ：200W／200V　3000rpm

減速機構 X軸 ボールネジリード　20mm

Y軸 ボールネジリード　20mm（ポールタイプ：10mm）

動作範囲 X軸 250、350、450、550、650、850、1050mm（OP750、950）

Y軸 250、350、450、550mm（OP　150mm）、ガントリタイプ：250、350、450、550、650mm（OP　150mm）

最高速度 X軸 1000mm／sec

Y軸 1000mm／sec（ポールタイプ：500mm／sec）

分解能 XY　O．0024mm／pulse

繰り返し位置決め精度 ±0．02mm

本体質量 MXYA　25・25－A：38kg　　MXYA105・55－A：54kg

コントローラ 下記組み合わせコントローラ表参照

ケーブル長 3．5m（OP　5、10m）

●・

※1XZタイプはX軸にMXYAアームタイブのY軸、　Y軸にZ・R軸ユニットを組み合わせたものです。

ZlR軸ユニット基本仕様

型式 軸 駆動方式 減速機構 分解能 最高速度
繰り返し位置

　決め精度
動作範囲 最大可搬質量 ユニット質量　　　．

ZRMA

Z軸
ACサーボモータ

　200W／200V

　　3000rpm

ボールネジ

リード20mm

0．0024

mm／pulse

　重000

mm／sec
±0．02mm 200mm

ZRMA200

　12kg

R軸
ACサーボモータ

　50W／200V
　　3000rpm

1／50
　3，16

sec／pulse

　360
deg／sec

±30sec 360deg

8kg

ZFA Z軸
ACサーボモータ

　100W／200V

　　3000rpm

ボールネジ

リード8mm

0．00098

mm／pulse
　400
mm／sec

±0．04mm 150、250、350mm 10kg
ZFA150

　6kg

ZRFA

Z軸
ACサーボモータ

　100W／200V

　　3000rpm

ボールネジ

リード8mm
0．00098

mm／pulse

　400

mm／sec
±0．04mm 150、250、350mm

ZRFA150

　10kg

R軸
ACサーボモータ

　100W／200V

　　3000rpm

1／50
　3．16

sec／pulse

　360
deg／sec

±30sec 360deg

6kg

可搬質量表 （単位：kg）

ロボット

　型式

アーム

タイプ

Y軸スト

ローク
XY2軸

ZRMA付き ZFA付き ZRFA付き

200mm 150mm 250mm 350mm 150mm

MXYA A、M

250mm

350mm

450mm

550mm

20

20

20

20

8
8
8
8

10

10

10

10

10

］0

10

10

10

10

10

10

6
6
6
6

G 一 30 8 10 6

ロボット

　型式

アーム

タイブ
XY2軸

ZFA付き3軸 1
150mm 250mm ．350mm

／

　　　　　　　’、45・㎎レ、
MXYA P 20 8 7 6 5〕

＼　、一　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　、

組合せコントローラ
ロボット

　型式
付加軸 軸数 コントローラ

XY2軸
A、M、Gタイプ

2軸
DRCA－3、

QRCA－32

MXYA
XY2軸
Pタイプ

2軸
DRCA－4、

QRCA－42

ZFA付き 3軸 QRCA－33

ZRMA付き
ZRFA付き

4軸 QRCA－34

MXYA
　XZ

ZRMA付き 3軸 QRCA－33

　　！Vr†／1　　＿
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型式

Z・R秦由ユニット　ZLA、　ZRLA、　ZHA、　ZRHA

Z軸ストローク

．一一 ／

／
／
ノ

／

／

／

　　　コントローラ型式DRCA－4、　QRCA－42／43、　MRCA－41

／　　　　　　電源電圧DRCA－4200〆220V
　　　　　　　　　　QRCA　AC　100／110／120t200f220i230／240V
　　　　　　　　　　MRCA　AC　100／110／120／200〆220／230／240V

煕珍

　　　　　　　　　　　　　型式HXYA
。ボ。，型式，XYA、　HXY、A　7一

Y

一

　
∠

ア国
／
／

㌔

X軸Z一ト」コ．7ク．．

Y軸ストローク

／

一一四
無記入　標準　　’lO増設（DRCA－4は1／O増設無し）

ロボット組合せタイプ　A　アームタイプ
M．ムービングアームタイプ　　　ポールタイプ　Glガントリタイプ
　　XZタイプ　　1～4　各タ1プの組合≡バー
　　　　　　※原点位置を変更したい場合はその旨ご連絡ください。四隅どの位置にも可能です。

機械本体基本仕様
ロボット本体 HXYAシリーズ　　（ACサーボ） HXYLAシリーズ　　（ACサーボ）

組合せタイプ A：アームタイプ、M：ムービングアームタイプ、

P：ポールタイプ、F：XZタイプ楽、、　G：ガントリタイプ

A：アームタイプ、M：ムービングアームタイプ、

P：ポールタイプ、G：ガントリタイプ

自由度 標準：X軸、Y軸　　オプション：Z軸、　R軸

駆動方式 X軸 ACサーボモータ：400W／200V　3000rpm

Y軸 ACサーボモータ：300W／200V　3000rpm

減速機構 X軸 ボールネジリード　20mm

Y軸 ボールネジリード　20mm（ポールタイプ：10mm）

動作範囲 X軸 250、350、450、550、650、850」050mm（OP　750、950mm）11250」450、1650」850、2050mm（OP1150・1350・1550・1750」950mm）

Y軸 250、350、450、550、650mm（OP　750、950）M、Pタイプは650mmまで　ガントリタイプ：250、350、450、550、650、750、850、950、1050mm（OP　750、950）

最高速度 X軸 1000mm／sec

Y軸 1000mm／sec（ポールタイプ：500mm／sec＞

分解能 XY　O．0024mm／pu【se

繰り返し位置決め精燈 ±0．02mm ±0，04mm

本体質量 HXYA　2525－A：51kg
HXYA　105・65－A：70kg

HXYLA　115・25－A：76kg

HXYLA　205・65－A：102kg

コントローラ 下記組み合わせコントローラ表参照、

ケーブル長 3，5m（OP　5ヨOm＞

※1XZタイプはX軸にHXYAアームタイプのY軸、　Z軸にZ・R軸ユニットを組み合わせたものです。

Z・R軸ユニット基本仕様

型式

ZLA

軸 駆動方式 減速機構 分解能

ACサーボモータ

最高速度
繰り返し位置
　決め精度

動作範囲 最大可搬質量 ユニット質量

ZRLA「

ZHA

ZRHA

Z軸
Aし刀「　　小t　　　γ　　　　　　　　　　　　　　　ホ’一ルネジ　200W／200V　　　　　　　　　　　I　　　リード10mm　　3000rpm　　　！

mm／pulse

゜’°12 己：ec　i・…2mm　25・・35・・45・・55・mm　・・kg
！　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　；

Z軸

　　　　　　　　．－　！．　．一一．・　－

ACサーボモータ　1
　200W／200V　　…　　ボールネジ
　　3・…pm　i　リ｝ド1°mm　　　　　　　　　　　‘

　0，012

mm／pulse

　　　　　‘
　500
mm／sec

　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　　‘

±0．02mm　　l　250、350、450、550mm　　　　　　　　i　　　　　　　　　　　　　　　．

　　　　　　　　！
12kg

R軸

　　　　　　　　　　　‘
ACサーボモータ
　200W／200V　　　　　　1／50
　　3000rpm

　3．16

sec／pulse

　360　　l

deg／sec　　　　　，

　　　　　　　　‘

±30sec

　　　　　　　　i

　　　　　　　　　…360deg

Z軸

　　　　　　　　　　．．．－
ACサーボモータ　　　　　　　　　　　　　　　ボールネジ　200W／200V　　　　　　　　　　　　　　　リード5mm

　　3000rpm　　…

　0．0006

mm／pulse

i

limm／sec　　　　　　　　　　　　　　　　　‘

　　　　　　　　　　　　　　　i250　1

　　　　1　±0，02mm　　：250、350、450、550mm　i　　30kg

Z軸

・㌃蒜㍍・　。．ル．ジ　　　　　　　　　　　　　　　リード5mm　　3000rpm

　0，0006

mm／pulse
　250
mm／sec

±O．02mm 250、350、45Q、550mm

　　　　　　　　　　　　　　．　　　　　　　　　　　　∋

…

R軸
ACサーボ．モータ

　3，16

sec／pulse
　360
deg／sec

±30sec

　　　　　　　　　1360deg　　…　　　　　　　　　1 20kg　　…

3000rpm

ZLA　550

　15kg

ZRLA　550

　23kg

ZHA　550

　15kg

ZRHA　550

　23kg

可搬質量表 （単位：k9）

ロボット

　型式
アーム
タイプ

XY
2軸

ZLA付き ZRLA付き ZHA付き ZRHA付き

25°mm l35°mm 450mm 550mm 250mm 350mm 450mm 550mm 250mm 350mm 450mm　550mm 250mm 350mm　450mm 550mm

A、M 30 18　「　17　　　1 16 15 10　1 9 8 7　　　18 17 16　　　15　1　11 10　i　9　1 8
HXYA
HXYLA

一一一“一・・．　．－．．1

　　　G 　　50 20 12　　　1　　　30　　　’．了　　　　20
XZ

．一 二 20 12 30　　　　　　　　1　　　　　　　　20

ロポツト

獄
HXYA
HXYLA

XY2軸
ZLA付き3軸 組合せ

コントローラ

ロボット

　型式
付加軸 軸数 コントローラ

XY2軸 2軸 DRCA－4、QRCA－42

HXYA
HXYLA

ZHA付き
ZLA付き　　　　女一1「・． 3軸 QRCA－43

一一．．．．．．

ZRHA付き
ZRLA付き

4軸 MRCA－41

HXYA
　XZ

ZHA付き
ZLA付き

2軸

　「

3軸

DRCA－4、QRCA－42

ZRHA付き
ZRLA付き QRCA－43
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ふ：座標原点位置　M：X軸モータ位置
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