
拾放型机器人
适合小部件的拾放作业！
定位通过伺服控制，无须微调。

产品系列

YP-X
Series
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（kg） （sec）
X Y Z R

YP220BX
2

- - 3 0.45 P.431

YP320X - - 3 0.57 P.432

YP220BXR

3

- 1 0.62 P.433

YP320XR - 1 0.67 P.434

YP330X - 3 0.57 P.435

YP340X 4 1 0.67 P.436

POINT 3

，  

± 0.02mm （YP320X、 

YP320XR、YP330X、YP340X） 。

POINT 4

， 。

POINT 5

， 、

。

， 。
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YP220BX/YP320X YP220BXR/YP320XR/YP330X YP340X

POINT 2

109mm （YP220BX） ， 。 ， ， 。

YP-X
/

，
。

 ■   ■ PXYx  
X ：250mm 
Y ：250mm

 ■  
YK250X

574
504.5 504.5 504.5

287.5287.5 109 109

2 4 6
2 P.431 3 P.433 4 P.436

POINT 1

0.45sec（ 50mm、 150mm、 50、 1kg

YP220BX） ， 。
ON/OFF ， 。

150mm

50
m

m
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2轴

YP220BX ··············································431

YP320X·················································432

3轴

YP220BXR············································433

YP320XR ··············································434

YP330X·················································435

3轴

YP340X·················································436

YP-X
SERIES

拾放型机器人

主要特点 u P.48 



垂
直
多
关
节
机
器
人

Y
A

线
性
传
送
带
模
块

LC
M

100
小
型
单
轴
机
器
人

TRA
N

SERV
O

单
轴
机
器
人

FLIP-X
线
性
单
轴
机
器
人

PH
A

SER
直
交
机
器
人

X
Y

-X
水
平
多
关
节
机
器
人

Y
K

-X
拾
放
型
机
器
人

Y
P-X

洁
净

C
LEA

N
各
种
信
息

INFO
RM

ATIO
N

控
制
器

CO
N

TRO
LLER

2
轴

3
轴

4
轴

430

订购型号用语说明

①机器人主机 请填写机器人主机的型号。

②电缆长度

可以选择连接机器人和控制器的机器人电缆的长度。
3L ：3.5 m
5L ：5 m
10L ：10 m

③适用控制器
2轴规格 ：请选择RCX222。
3/4轴规格 ：请选择RCX240S或RCX340。

YP-X 规格一览表
机型 机型名称 最大可搬运重量（kg） 周期时间（sec）※１ 结构 动作范围 刊载页

2轴

YP220BX 3 0.45
X轴 皮带 200 mm P.431
Z轴 皮带 100 mm

YP320X 3 0.57
X轴 滚珠丝杆 330 mm P.432
Z轴 皮带 100 mm

3轴

YP220BXR 1 0.62

X轴 皮带 200 mm

P.433Z轴 皮带 100 mm

R轴 旋转轴 ±180 °

YP320XR 1 0.67

X轴 滚珠丝杆 330 mm

P.434Z轴 皮带 100 mm

R轴 旋转轴 ±180 °

YP330X 3 0.57

X轴 滚珠丝杆 330 mm

P.435Y轴 滚珠丝杆 150 mm

Z轴 皮带 100 mm

4轴 YP340X 1 0.67

X轴 滚珠丝杆 330 mm

P.436Y轴 滚珠丝杆 150 mm

Z轴 皮带 100 mm

R轴 旋转轴 ±180 °

※1. 周期时间是上下50mm、前后150mm（拱形量50）的往返时间（负载1kg的粗定位移动时）。

订购型号说明

雅马哈拾放型机器人YP-X系列的订购型号以机械部分和控制器部分连在一起的形式来表示。
〈例〉
■ 2轴规格

● 机械部分 u YP220BX
・ 机器人电缆长度 w 3.5 m

● 控制器部分 u RCX222
・ 支持CE标准  w 不要
・ 输入输出选择1 w NPN
・ 输入输出选择2 w 无

● 订购型号

RCX2223L NYP220BX

● 订购型号

RCX240S5LYP340X

● 机械部分 u YP340X
・ 机器人电缆长度 w 5 m

● 控制器部分 u RCX240S

E CE N1
P1
EN

OP.DIO 24/16 NPN 1

OP.DIO 24/17 PNP
Ethernet 3

3L
5L
10L

3.5m
5m
10m

YP220BX
YP320X

N
P
CC
DN
PB
EN
YC

NPN 1

PNP
CC-Link
DeviceNetTM

PROFIBUS
Ethernet
YC-Link 2

1 2CE

RCX222

1. CE NPN
2. 
3. 1 CC-Link DeviceNet Profibus

       2 Ethernet.

3L
5L
10L

3.5m
5m
10m

YP220BXR
YP320XR
YP330X
YP340X

RCX240S
RCX340

■ 3/4轴规格

控制器的详情请参阅控制器说明页。　　RCX222 u   P.526  、RCX240S u   P.534  、RCX340 u   P.544  
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适用控制器 RCX222 u 526

YP220BX

X轴 Z轴

马达输出 AC 200 W 200 W

重复定位精度※1 ±0.05 mm ±0.05 mm

驱动方式 同步带 同步带

减速比 相当于导程24 mm 相当于导程20 mm

最高速度※2 1440 mm/sec 1200 mm/sec

动作范围 200 mm 100 mm

周期时间 0.45 sec※3

最大搬运重量 3 kg

机器人电缆长度 标准：3.5 m　选配：5 m、10 m

主机重量 17 kg

※1. 单方向的重复定位精度。残留震动整定值 （根据负载、行程变动）。
※2. 移动行程短时，有时可能无法达到最高速度。
※3. 上下50mm、前后150mm（拱形量50）的往返时间（负载1kg的粗定位拱形移动时）。

控制器 电源容量（VA） 运行方法

RCX222 500

程序
点位跟踪
远程命令
联机指令

YP220BX ー ー RCX222 ー ー ー

机器人主机 ー 电缆长度 ー 适用控制器 ー 支持CE标准 ー 输入输出选择1 ー 输入输出选择2
3L：3.5m RCX222 空白:标准 N：NPN※2 空白：无
5L：5m E：CE规格 P：PNP N1：OP.DIO24/16

　　（NPN）※210L：10m CC：CC-Link
DN：DeviceNetTM P1：OP.DIO24/17

　  （PNP）PB：PROFIBUS
EN：Ethernet EN：Ethernet※3

※1. 仅适用于主轴。 YC：YC-Link※1

※2. CE规格时，不能选择NPN。
※3. 只有输入输出选择1，并且选择CC或DN或PB时，输入输出选择2才可选择EN。
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注1. 表示到限位器的距离。
注2.  YP220BX的原点复位采用绝对式。 

因此，必须进行首次 （设置时） 的原点复原，之后就无需再次进行。

2轴

订购型号

■ 基本规格 ■ 适用控制器
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适用控制器 RCX222 u 526

YP320X

控制器 电源容量（VA） 运行方法

RCX222 500

程序
点位跟踪
远程命令
联机指令

X轴 Z轴

马达输出 AC 200 W 200 W

重复定位精度※1 ±0.02 mm ±0.05 mm

驱动方式 滚珠丝杆（C7级） 同步带

减速比 相当于导程20 mm 相当于导程25 mm

最高速度※2 1500 mm/sec 1500 mm/sec

动作范围 330 mm 100 mm

周期时间 0.57 sec※3、0.78 sec※4

最大搬运重量 3 kg

机器人电缆长度 标准：3.5 m　选配：5 m、10 m

主机重量 21 kg

※1. 单方向的重复定位精度。残留震动整定值 （根据负载、行程变动）。
※2. 移动行程短时，有时可能无法达到最高速度。
※3. 上下50mm、前后150mm（拱形量50）的往返时间（负载1kg的粗定位拱形移动时）。
※4. 上下25mm、前后300mm（拱形量25）的往返时间（负载1kg的粗定位拱形移动时）。

YP320X ー ー RCX222 ー ー ー

机器人主机 ー 电缆长度 ー 适用控制器 ー 支持CE标准 ー 输入输出选择1 ー 输入输出选择2
3L：3.5m RCX222 空白:标准 N：NPN※2 空白：无
5L：5m E：CE规格 P：PNP N1：OP.DIO24/16

　　（NPN）※210L：10m CC：CC-Link
DN：DeviceNetTM P1：OP.DIO24/17

　  （PNP）PB：PROFIBUS
EN：Ethernet EN：Ethernet※3

※1. 仅适用于主轴。 YC：YC-Link※1

※2. CE规格时，不能选择NPN。
※3. 只有输入输出选择1，并且选择CC或DN或PB时，输入输出选择2才可选择EN。
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注1. 表示到限位器的距离。
注2.  YP320X的原点复位采用绝对式。 

因此，必须进行首次 （设置时） 的原点复原，之后就无需再次进行。
注3. 不可使用超过机器人底板厚度20mm长度的螺栓。

2轴

订购型号

■ 基本规格 ■ 适用控制器
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适用控制器 RCX340 u 544 RCX240S u 534

YP220BXR

控制器 电源容量（VA） 运行方法

RCX340
RCX240S

700

程序
点位跟踪
远程命令
联机指令

X轴 Z轴 R轴

马达输出 AC 200 W 200 W 60 W

重复定位精度※1 ±0.05 mm ±0.05 mm ±0.1 mm

驱动方式 同步带 同步带 减速器

减速比 相当于导程24 mm 相当于导程20 mm 1/18

最高速度※2 1440 mm/sec 1200 mm/sec 1000 °/sec

动作范围 200 mm 100 mm ±180 °
周期时间 0.62 sec※3

最大搬运重量 1 kg

R轴容许惯性力矩 0.00098 kgm2［0.01 kgfcms2］
机器人电缆长度 标准：3.5 m　选配：5 m、10 m

主机重量 19 kg

※1. 单方向的重复定位精度。残留震动整定值 （根据负载、行程变动）。
※2. 移动行程短时，有时可能无法达到最高速度。
※3. 上下50mm、前后150mm（拱形量50）的往返时间（负载1kg的粗定位拱形移动时）。

YP220BXR ー

机器人主机 ー 电缆长度

3L：3.5m
5L：5m
10L：10m

YP220BXR

( )

2- φ4

28
7

10490

11
67

468.5

(M4)

4-φ10

510
20 5( 1)

103±2
X :200

640

+Z

+X

12
0

68

17
9

3( 1)

70

Z
:1

00
4(

1)
2(

1)

67

M
AX

.7
00

17.5

8
70

4010 89

φ8h7

20

φ22

26
6

5

7 C1

M5×0.8 13

67

ー RCX340-3 ー ー ー ー ー ー ー

适用控制器 / 
控制轴数

ー 安全标准 ー 选配件A
（OP.A）

ー 选配件B 
（OP.B）

ー 选配件C
（OP.C）

ー 选配件D
（OP.D）

ー 选配件E 
（OP.E）

ー 绝对数据 
备份电池

请指定控制器的各种设定项目。RCX340 u  P.544 

RCX240S ー ー ー ー ー ー

适用控制器 ー 支持CE标准 ー 扩展I/O ー 网络选项 ー iVY系统 ー 夹持器 ー 电池

请指定控制器的各种设定项目。RCX240/RCX240S u  P.534 

注1. 表示到限位器的距离。
注2.  YP220BXR的原点复位采用绝对式。 

因此，必须进行首次 （设置时） 的原点复原，之后就无需再次进行。

3轴

订购型号

■ 基本规格 ■ 适用控制器
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适用控制器 RCX340 u 544 RCX240S u 534

YP320XR

控制器 电源容量（VA） 运行方法

RCX340
RCX240S

700

程序
点位跟踪
远程命令
联机指令

YP320XR ー

机器人主机 ー 电缆长度

3L：3.5m
5L：5m
10L：10m

X轴 Z轴 R轴

马达输出 AC 200 W 200 W 60 W

重复定位精度※1 ±0.02 mm ±0.05 mm ±0.1 °
驱动方式 滚珠丝杆（C7级） 同步带 减速器

减速比 相当于导程20 mm 相当于导程25 mm 1/18

最高速度※2 1500 mm/sec 1500 mm/sec 1000 °/sec

动作范围 330 mm 100 mm ±180 °
周期时间 0.67 sec※3、0.87 sec※4

最大搬运重量 1 kg

R轴容许惯性力矩 0.00098 kgm2［0.01 kgfcms2］
机器人电缆长度 标准：3.5 m　选配：5 m、10 m

主机重量 23 kg

※1. 单方向的重复定位精度。残留震动整定值 （根据负载、行程变动）。
※2. 移动行程短时，有时可能无法达到最高速度。
※3. 上下50mm、前后150mm（拱形量50）的往返时间（负载1kg的粗定位拱形移动时）。
※4. 上下25mm、前后300mm（拱形量25）的往返时间（负载1kg的粗定位拱形移动时）。
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ー RCX340-3 ー ー ー ー ー ー ー

适用控制器 / 
控制轴数

ー 安全标准 ー 选配件A
（OP.A）

ー 选配件B 
（OP.B）

ー 选配件C
（OP.C）

ー 选配件D
（OP.D）

ー 选配件E 
（OP.E）

ー 绝对数据 
备份电池

请指定控制器的各种设定项目。RCX340 u  P.544 

RCX240S ー ー ー ー ー ー

适用控制器 ー 支持CE标准 ー 扩展I/O ー 网络选项 ー iVY系统 ー 夹持器 ー 电池

请指定控制器的各种设定项目。RCX240/RCX240S u  P.534 

注1. 表示到限位器的距离。
注2.  YP320XR的原点复位采用绝对式。 

因此，必须进行首次 （设置时） 的原点复原，之后就无需再次进行。
注3. 不可使用超过机器人底板厚度20mm长度的螺栓。

3轴

订购型号

■ 基本规格 ■ 适用控制器
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适用控制器 RCX340 u 544 RCX240S u 534

YP330X

控制器 电源容量（VA） 运行方法

RCX340
RCX240S

700

程序
点位跟踪
远程命令
联机指令

X轴 Y轴 Z轴

马达输出 AC 200 W 200 W 200 W

重复定位精度※1 ±0.02 mm ±0.02 mm ±0.05 mm

驱动方式 滚珠丝杆（C7级） 滚珠丝杆（C7级） 同步带

减速比 相当于导程20 mm 相当于导程20 mm 相当于导程25 mm

最高速度※2 1500 mm/sec 1000 mm/sec 1500 mm/sec

动作范围 330 mm 150 mm 100 mm

周期时间 0.57 sec※3、0.78 sec※4

最大搬运重量 3 kg

机器人电缆长度 标准：3.5 m　选配：5 m、10 m

主机重量 32 kg

※1. 单方向的重复定位精度。残留震动整定值 （根据负载、行程变动）。
※2. 移动行程短时，有时可能无法达到最高速度。
※3. 上下50mm、前后150mm（拱形量50）的往返时间（负载1kg的粗定位拱形移动时）。
※4. 上下25mm、前后300mm（拱形量25）的往返时间（负载1kg的粗定位拱形移动时）。

YP330X ー

机器人主机 ー 电缆长度

3L：3.5m
5L：5m
10L：10m
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ー RCX340-3 ー ー ー ー ー ー ー

适用控制器 / 
控制轴数

ー 安全标准 ー 选配件A
（OP.A）

ー 选配件B 
（OP.B）

ー 选配件C
（OP.C）

ー 选配件D
（OP.D）

ー 选配件E 
（OP.E）

ー 绝对数据 
备份电池

请指定控制器的各种设定项目。RCX340 u  P.544 

RCX240S ー ー ー ー ー ー

适用控制器 ー 支持CE标准 ー 扩展I/O ー 网络选项 ー iVY系统 ー 夹持器 ー 电池

请指定控制器的各种设定项目。RCX240/RCX240S u  P.534

注1. 表示到限位器的距离。
注2.  YP330X的原点复位采用绝对式。 

因此，必须进行首次 （设置时） 的原点复原，之后就无需再次进行。
注3. 不可使用超过机器人底板厚度20mm长度的螺栓。

3轴

订购型号

■ 基本规格 ■ 适用控制器
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适用控制器 RCX340 u 544 RCX240S u 534

YP340X

控制器 电源容量（VA） 运行方法

RCX340
RCX240S

800

程序
点位跟踪
远程命令
联机指令

X轴 Y轴 Z轴 R轴

马达输出 AC 200 W 200 W 200 W 60 W

重复定位精度※1 ±0.02 mm ±0.02 mm ±0.05 mm ±0.1 °
驱动方式 滚珠丝杆（C7级） 滚珠丝杆（C7级） 同步带 减速器

减速比 相当于导程20 mm 相当于导程20 mm 相当于导程25 mm 1/18

最高速度※2 1500 mm/sec 1000 mm/sec 1500 mm/sec 1000 °/sec

动作范围 330 mm 150 mm 100 mm ±180 °
周期时间 0.67 sec※3、0.87 sec※4

最大搬运重量 1 kg

R轴容许惯性力矩 0.00098 kgm2［0.01 kgfcms2］
机器人电缆长度 标准：3.5 m　选配：5 m、10 m

主机重量 34 kg

※1. 单方向的重复定位精度。残留震动整定值 （根据负载、行程变动）。
※2. 移动行程短时，有时可能无法达到最高速度。
※3. 上下50mm、前后150mm（拱形量50）的往返时间（负载1kg的粗定位拱形移动时）。
※4. 上下25mm、前后300mm（拱形量25）的往返时间（负载1kg的粗定位拱形移动时）。

YP340X ー

机器人主机 ー 电缆长度

3L：3.5m
5L：5m
10L：10m
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ー RCX340-4 ー ー ー ー ー ー ー

适用控制器 / 
控制轴数

ー 安全标准 ー 选配件A
（OP.A）

ー 选配件B 
（OP.B）

ー 选配件C
（OP.C）

ー 选配件D
（OP.D）

ー 选配件E 
（OP.E）

ー 绝对数据 
备份电池

请指定控制器的各种设定项目。RCX340 u  P.544 

RCX240S ー ー ー ー ー ー

适用控制器 ー 支持CE标准 ー 扩展I/O ー 网络选项 ー iVY系统 ー 夹持器 ー 电池

请指定控制器的各种设定项目。RCX240/RCX240S u  P.534 

注1. 表示到限位器的距离。
注2.  YP340X的原点复位采用绝对式。 

因此，必须进行首次 （设置时） 的原点复原，之后就无需再次进行。
注3. 不可使用超过机器人底板厚度20mm长度的螺栓。

4轴

订购型号

■ 基本规格 ■ 适用控制器




