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YK400XR

RCX340 1000

X 轴 Y 轴 Z 轴 R 轴

225 175 150 —

±132 ±150 — ±360
200 100 100 100

※1  (XYZ：mm)  (R：°) ±0.01 ±0.01 ±0.01
XYZ：m/sec ) (R：°/se ) 6 1.1 2600

※2  (sec) 0.45
(kgm2) 0.05kgm2（0.5kgfcms2）

0.2×10
φ 4×3

17
※1. 
※2. 水平方向 300mm、垂直方向 25mm 往返、粗定位拱形动作时。
※3. 需要根据实际的使用环境来输入惯性力矩。
※4. 选配件规格 (用户配线配管花键中通规格) 时，最大搬运重量为 2kg。

YK400XR ー 150 ー ー

ー Z ー ー
S :  3L : 3.5m
T : S : 5L : 5m

10L : 10m
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YK400XR

※ 

※ 

ー RCX340-4 ー ー ー ー ー ー ー

ー ー A
OP.A)

ー B  
(( OP.B)

ー C
(OP.C)

ー
(OP.D)

ー  
(OP.E)

ー  

4 : 4个
3 : 3个
2 : 2个
1 : 1个
0 : 0个

小
型

单
轴

机
器

人

标准规格：小型

高性价比机型

机械手臂长 400mm 最大搬运重量 3kg

订购型号

机器人主机 原点复位方法
传感器规格
限位规格

轴行程 中通规格
未填写:无

有

电缆长度 适用控制器 / 控制轴数 安全规格 选配件 选配件 选配件 选配件 D 选配件 E 绝对数据
备份电池

基本规格

轴规格
臂长 (mm)

旋转范围 (°)

马达输出 AC (W)

减速机构

减速机

传导方式
马达 ～ 减速机

减速机 ～ 输出

反复定位精度

最高速度( 

最大搬运重量 (kg)

标准周期时间：2kg 可搬运时

R 轴允许惯性力矩※3

用户配线 (sq×根)

用户配管 (外径)

动作限位设定

机器人电缆长度 (m)

主机重量 (kg)

谐波齿轮驱动 谐波齿轮驱动 滚珠螺杆 皮带减速

直接连接 同步带

直接连接 同步带

3 (标准规格)、2 (选配件规格※4)

1. 软限制  2. 限位器 (X、Y、Z 轴)
标准：3.5　选配：5, 10

周围温度一定时的值 (X、Y 轴)。

适用控制器
控制器 电源容量 (VA) 运行方法

程序
遥控命令
在线命令

可动范围可通过改变 X、Y 轴限位器的位置进行限制。(出厂时的最大
可动范围)

※ 谐波齿轮驱动是 Harmonic Drive systems 有限公司的注册商标。

设定高精度的基准坐标时，可使用基准坐标设定治具 (选配件)。

c

接线配管夹持用
因此请勿施加过大负荷
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用户接线配管花键轴中通规格

点位置的相位关系)

         F视图

用户配管 1  (φ4 黑)
用户配管 2  (φ4 红)
用户配管 3  (φ4 蓝)

用户接线用连接器
(可使用 1～10 号)
日本压接端子制造株式会社
SM 连接器：SMR-11V-B
针脚：附带 SYM-001T-P0.6
压接机请使用 AP-K2N

166 (基座尺寸)

6-φ9
使用 4 个 M8 螺栓安装

XY 轴原点位置
(传感器规格)

动作范围

X 轴机械挡板位置：134°
Y 轴机械挡板位置：154°

用户配管 1   (φ4 黑)
用户配管 2  (φ4 红)
用户配管 3 (φ4 蓝)

用户接线用连接器
(可使用 1～10 号)
日本压接端子制造株式会社
SM 连接器：SMR-11V-B
针脚：附带 SYM-001T-P0.6
压接机请使用 AP-K2N

M4 接地端子

用户用攻丝： 深度 6
此处的工具重量请包含在前端重量里

请确保基座背面有
用于维护的充裕空间

R27 (电缆最小弯曲半径)
请勿让电缆移动

4-M3×0.5 

(撞块规格)
XY 轴原点位置

截面图 A-A
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Z 轴下降端机械挡板位置
标准规格

Z 轴上升端机械挡板位置
Z 轴返回原点时上升 10mm

(Z 轴原点位置)

Z
 轴

行
程

用户工具
安装范围

机械臂旋转时最大 370

机械臂旋转时最大高度 600

返回原点时，请预先将 X 
轴 Y 轴移动至位于上述位
置的逆时针方向的位置    

返回原点时，请预先将  X 轴移动至
位于上述位置的逆时针方向的位置，
而Y轴则移动至位于上述位置的顺时
针方向的位置  

http://www.yamaha-motor.co.jp/robot/
使用说明书 (设置手册) 可从本公司网站下载。


