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雅马哈发动机智能机器(苏州)有限公司
地址：江苏省苏州工业园区苏虹中路200号出口加工区A区3C幢  
邮编： 215021
电话：(0512) 6831 7091 / 6831 7092 
传真：(0512) 6831 7093

IM事业部  机器人商务部
静冈县滨松市中区早出町 882  邮编 435-0054
[总机] 电话：81-53-460-6103  传真：81-53-460-6811
[营业] 电话：81-53-460-6602  [客服] 电话：81-53-460-6169

   
●产品改良会使规格、外形有所改变，恕不另行通知。

动作范围的中心部位没有死区

大幅促进设备小型化

具有悬挂结构的机械臂可旋转 360 度

克服水平多关节机器人与并行链路机器人的缺点

新推出更加小巧的 

YK350TW！

YK350TW
YK500TW

NEW

雅马哈新一代水平多关节机器人 YK－TW 全方位型

YK500TWYK350TWNEW

兼具高定位精度与高速性能！

新 产 品 信 息



392mm

844mm

YK500TW YD11

全方位型 水平多关节机器人

A

C

B

标准型 水平多关节机器人

A

C

B

可动范围

A

C

B

可动范围

标准周期时间 0.29sec*2

凭借 Y 轴 (第 2 机械臂) 可在 X 轴 (第 1 机械臂) 下方通过的水平多关

节结构，能够以最佳路径实现点位间的移动。此外，通过使内部重量的平

衡达到最佳，周期时间与本公司以往机型相比缩短了 36%。

负载 1kg 执行水平 300mm、上下 25mm 的往返动作时的标准周期时

间与本公司以往机型相比约缩短 36%。

本公司以往机型

标准周期时间

YK500TW 约 36% 
DOWN

标准周期时间 0.29sec！！

重量轻约 74%

YD11

YK500TW 主机重量 27kg！

75kg

可选配 YK-TW 专用的安装台架。
详情请咨询本公司的销售人员。

※1. 周围温度一定时的值。
※2. 法兰工具规格 ( 选配 ) 为 YK350TW (4kg)、YK500TW (3kg)。
※3. 水平方向 300mm、垂直方向 25mm 往返、1kg 搬运重量、粗定位拱形动作时。
※4. 根据惯性力矩大小，有时须限制加速度等参数。

※ 负载重量与到 R 轴中心的偏移量 (重心位置) 的推荐位置关系如下图所示。

■R 轴惯性力矩 ( 负载惯性力矩 )

※仅 YK350TW

搬运重量超过 4kg 时，R 轴惯性力矩可能

超出额定值，请设定正确的参数。

订购型号

基本规格

轴规格

马达输出

减速装置

重复定位

精度※1

最高速度

最大搬运重量※2  

标准同期时间※3  

R 轴容许惯性力矩※4

  

用户配线  

用户配管 (外径)  

动作极限设置

机器人电缆长度

主机重量

X 轴  机械臂长度

 旋转范围

Y 轴 机械臂长度

 旋转范围

Z 轴 行程

R 轴 旋转范围

X 轴/Y 轴/Z 轴/R 轴

X 轴/Y 轴/Z 轴/R 轴

 减速器

 传导方式    
马达 ～ 减速器

  减速器 ～ 输出

XY 轴

Z 轴

R 轴

XY 轴合成

Z 轴

R 轴

 额定

 最大

250mm

250mm

±0.015mm

6.8m/sec

4kg

0.29sec

φ4×2

27kg

YK500TW

175mm

175mm

±0.01mm

5.6m/sec

5kg

0.32sec （RCX340） / 0.38sec （RCX240）

φ6×2

26kg

±225°

±225°

130mm

±720°

750W/400W/200W/105W

谐波传动/谐波传动/滚珠丝杆/皮带减速

同步带/直接连接/同步带/同步带

直接连接/直接连接/直接连接/同步带

±0.01mm

±0.01°

1.5m/sec

3000°/sec

0.005kgm2

0.05kgm2

0.15sq×8 根

1. 软限制  2. 限位器 (X、Y、Z 轴)

标准：3.5m　选配：5m、10m

YK350TW

机器人下方 φ1000mm*2 可全范围动作

YK-TW 采 用 悬 挂 结 构 和 大 范 围 的 机 械 臂 旋 转 角 度，可 以 覆 盖 机 器

人下方 φ1000mm 的全区域。对托盘和传送带无限制，可大幅促进

设备小型化。

使用 YK-TW……

设备小型化 设备小型化 
自由地

进行结构
设计

使用 YK-TW……

缩短生产节拍缩短生产节拍提高
生产率

比并行链路机器人高度低，可节省空间

YK-TW 机 身 高 度 为 392mm。不 仅 可 使 设 备 小 型 化，还 可 以 提 升

装置结构的自由度。

使用 YK-TW……

优化设备的高度优化设备的高度
节省

设备空间

高 392mm / 主机重量 27kg*2

惯性小，无需坚固的壳体

使用 YK-TW……

环境适应性

使用 YK-TW……

Z 马达

R 马达

Y 马达

减速器

左右配置 R 轴马达和 Z 轴马达，
实现了最佳重量平衡。

优化旋转重心力矩

减小惯性力矩，
实现高速动作！！

空心结构

可360度旋转！！

Y 轴马达和减速器为空心结构，线
束可内置于机械臂中。

重复定位精度：XY 轴 ±0.01mm*1

与并行链路机器人相比，具有更高的重复定位精度。彻底改善机器人

内部结构，实现最佳重量平衡。此外，通过配备针对轻量和高刚度机

械臂调节至最佳状态的马达，实现了高精度定位。

使用 YK-TW……

实现高精度的组装作业实现高精度的组装作业更卓越的
品质

搬运重量：5kg*1

与同等机型相比，可实现最大 5kg 的搬运重量。

还可支持较重的前端工具，使装置多功能化。

使用 YK-TW……

高速搬运较重的工件高速搬运较重的工件多种
用途

※ 自 2015 年 3 月后可支持 RCX340 控制器。

YK350TW
YK500TW ー 130 ー ー ー

机器人主机 ー Z 轴行程 ー 法兰工具 ー 配管中通 ー 电缆长度
130：130mm 未填写：无 未填写：无 3L：3.5m

F：有 S：有 5L：5m
10L：10m

ー RCX340-4※
ー ー ー ー ー ー ー

适用控制器 / 控制轴数 ー ー 选配  A
（OP.A)

ー 选配  B 
(OP.B)

ー 选配  C
(OP.C)

ー 选配  D
(OP.D)

ー 选配  E 
(OP.E)

ー  

RCX240 ー ー R3 ー ー ー ー ー BB
适用控制器 ー 支持 CE ー 再生装置 ー 扩展 I/O ー 网络选项 ー iVY 系统 ー 夹爪 ー 电池

RCX240 / RCX340：请指定控制器的各种设定项目。 P.6,7

重量
(kg)

偏移量
 (mm)

0
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克服水平多关节机器人与并行链路机器人的缺点！

新一代水平多关节机械人 YK-TW 系列

采用混合动力汽车和飞机使用的旋转变压器

旋转变压器是磁性位置检测器。采用无电子

元件和光学元件的简单结构，与普通光学编

码器相比，具有潜在故障部位少的特点。多

应用于要求环境适应性高、故障发生率低的

混合动力汽车、飞机等注重可靠性的领域，

具有较高的环境适应性。

无需担心在恶劣环境下使用 无需担心在恶劣环境下使用 设置简便
相较并行链路机器人需要大型台架，

YK-TW 设置简单
相较并行链路机器人需要大型台架，

YK-TW 设置简单

＊１. YK350TW 时  ＊2. YK500TW 时

安全
规格

绝对数据
备份用电池

0302



YK350TW 外观图

标准规格

※中通配管 (φ4) 露出花键轴前端约 300mm。
※R 轴旋转时，中通配管与花键轴都不旋转。

动作范围

Z轴下降端限位器位置

20
26.5

93

317

392 ±2

522

178.5
215

5

0

392

4
13

0

0(安装面)

352

30(121)
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100：电缆用空间※

50
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38
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Z轴上升端限位器位置
(原点复位时上升5mm)

请确保基座上方有足够的
维护检修空间。 4-φ9

R27(电缆最小弯曲半径)
电缆必须固定。
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22276
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5
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0

45115
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2 (R)

225

115

用户配管1(φ6黑色)连接机械臂

M4接地端子

用户配管2(φ6红色)连接机械臂

175

10
9

26100168

16
6

205 185
47

22
5°

R350

225°

22
5°

R175

X轴：CW动作时

Y轴重叠区域

Y轴重叠区域225°

22
5°

225°R175

R350

X轴：CCW动作时

Y轴重叠区域

Y轴重叠区域

配管中通规格

用户配管2(φ6红色)
连接基座

管口(φ4蓝色)
连接花键轴前端

(3
00

)

φ6 H7          深度12+ 0.012
 0

用户配线用D-SUB连接器(可使用1～8号)

6-M10×1.5通孔(从上方安装)
6         深度12+ 0.02

 0

2x2-M4×0.7
深度8
对面同一位置

对面宽度14

31
(φ

16
 h7

 范
围

)

φ16 h7
 0
-0.018

M8×1.25 深度15      孔径φ7空心
R86

6-φ11 通孔
锪孔φ18深度11(从下方安装)

用户配管2(φ6红色)连接基座
用户配线用D-SUB连接器
(可使用1～8号) 用户配管1(φ6黑色)连接基座

用户配线用D-SUB连接器
(可使用1～8号)

用户配管1(φ6黑色)
连接基座

※ 拆卸外盖时，上方需要 
   250mm 以上的空间。

法兰工具规格

※中通配管 (φ4) 露出花键轴前端约 300mm。
※R 轴旋转时，中通配管与花键轴都不旋转。

动作范围

320
22276

13
5

16
6

19
0

45115

16
6

2 (R)
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115

用户配管1(φ6黑色)连接机械臂

M4接地端子

用户配管2(φ6红色)连接机械臂
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205 185
47
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5°
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X轴：CW动作时

Y轴重叠区域

Y轴重叠区域225°

22
5°

225°R175

R350

X轴：CCW动作时

Y轴重叠区域

Y轴重叠区域

配管中通规格

用户配管2(φ6红色)
连接基座

管口(φ4蓝色)
连接花键轴前端

（
30

0）

φ6 H7          深度12+ 0.012
 0

用户配线用D-SUB连接器(可使用1～8号)

6-M10×1.5 通孔(从上方安装)
6         深度12+ 0.02

 0

M8×1.25 深度15    孔径φ7空心
R86

6-φ11 通孔
锪孔φ18深度11(从下方安装)

用户配管2(φ6红色)连接基座
用户配线用D-SUB连接器
(可使用1～8号) 用户配管1(φ6黑色)连接基座

用户配线用D-SUB连接器
(可使用1～8号)

用户配管1(φ6黑色)
连接基座

Z轴上升端限位器位置
(原点复位时上升5mm)

Z轴下降端限位器位置

安装孔与 R 轴原点位置无位相关系。

法兰工具详细图

0(安装面)
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5
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详细图A
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22
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φ30 h7

 0
- 0.021

4-φ4.5 通孔

孔径φ7空心

φ4 H7         通孔+ 0.012
 0

7±
0.0

2

100：电缆用空间※

50
.5

请确保基座上方有足够的
维护检修空间。 4-φ9

R27(电缆最小弯曲半径)
电缆必须固定。

※ 拆卸外盖时，上方需要 
   250mm 以上的空间。

连接机械臂

45115

6-M10×1.5 通孔(从上方安装)

(R)

φ6 H7 　　　 深度12＋0.012
0

6 　　  深度12＋0.02
0

115
用户配线用D-SUB连接器 (可使用1～8号)

用户配管2(φ4红色) 用户配管1(φ4黑色)连接机械臂

M4接地端子

X轴：CW动作时X轴：CCW动作时

法兰工具详细图
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连接基座

R86

250
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26100168
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6

6-φ11通孔 锪孔φ18 深度11(从下方安装)

205 185

用户配线用D-SUB连接器
(可使用1～8号)

用户配管2(φ4红色)

用户配管1(φ4黑色)连接基座

4
2

22.6
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22.6 ±
0.02
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°

详细图A

φ35

φ55
φ30 h7 −0.021

0

φ4 H7 　　   通孔

4-φ4.5通孔
孔径 φ7空心

＋0.012
0

7±
0.0

2

连接基座

连接基座
用户配管1(φ4黑色)

用户配线用D-SUB连接器
(可使用1～8号)

用户配管2(φ4红色)

管口(φ4蓝色)
连接花键轴前端

※中通配管 (φ4) 露出花键轴前端约 300mm。
※R 轴旋转时，中通配管与花键轴都不旋转。

※安装孔与 R 轴原点位置
    无位相关系。

配管中通规格

(3
00

)

22
5°

225°22
5°

R250

R500

Y轴重叠区域

Y轴重叠区域

225°

22
5°

R250

R500225°

Y轴重叠区域

Y轴重叠区域

Z轴上升端限位器位置
(原点复位时上升5mm)

Z轴下降端限位器位置

0(安装面)

361
393
407±2

537

5
4

13
0

A

50
.5

4-φ9请确保基座上方有足够的
维护检修空间。

R27(电缆最小弯曲半径)
电缆必须固定。
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用
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※ 拆卸外盖时，上方需要 
   250mm 以上的空间。

※ 拆卸外盖时，上方需要 
     250mm 以上的空间。

Z轴下降端限位器位置

连接机械臂

27

0(安装面)
20
26.5

93

317
352
392 ±2

522

215

5

0

392 (100) 30

4
13

0

2x2-M4×0.7

(对面同一位置)
深度8

22
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对面宽度14
Z轴上升端限位器位置
(原点复位时上升5mm)

45115

6-M10×1.5 通孔(从上方安装)

(R)

φ6 H7 　　　 深度12＋0.012
0

6 　　  深度12＋0.02
0

115
用户配线用D-SUB连接器(可使用1～8号)

用户配管2(φ4红色) 用户配管1(φ4黑色)连接机械臂

M4接地端子

X轴：CW动作时X轴：CCW动作时
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连接基座
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6

6-φ11通孔 锪孔φ18 深度11(从下方安装)M8×1.25 深度15
孔径 φ7空心

205 185

用户配线用D-SUB连接器
(可使用1～8号)

用户配管2(φ4红色)

用户配管1(φ4黑色)连接基座

φ16 h7
0

−0.018

31
(φ

16
 h7

范
围

)

连接基座

连接基座
用户配管1(φ4黑色)

用户配线用D-SUB连接器
(可使用1～8号)

用户配管2(φ4红色)

管口(φ4蓝色)
连接花键轴前端

※中通配管 (φ4) 露出花键轴前端约 300mm。
※R 轴旋转时，中通配管与花键轴都不旋转。

(3
00

)

配管中通规格
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225°22
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R500

Y轴重叠区域

Y轴重叠区域
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R250

R500225°

Y轴重叠区域

Y轴重叠区域

178.550
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4-φ9请确保基座上方有足够的
维护检修空间。

R27(电缆最小弯曲半径)
电缆必须固定。

10
0：

电
缆

用
   

   
   

 空
间

※

YK500TW 外观图

标准规格

法兰工具规格
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RCX240 外观图 RCX340 外观图

RCX240 ー ー R3 ー ー ー ー ー BB
控制器 ー 支持 CE ー 再生装置 ー 扩展 I/O ※1 ー 网络选项 ー iVY 系统

  选件板
ー 夹爪 ー 电池

RCX240：标准机型 未填写：标准 R3：RGU-3 N、P：标准 I/O 16/8 未填写：无 未填写：无 BB：4 个
E：CE 规格 N1、P1：40/24 点 CC：CC-Link 未填写：无 GR：有

N2、P2：64/40 点 DN：DeviceNet VY：iVY（VISION）
N3、P3：88/56 点 PB：Profibus TR：iVY＋照明＋跟踪
N4、P4：112/72 点 EN：Ethernet LC：iVY＋照明

EP：EtherNet/IP
YC：YC-Link ※2

※1. 在 I/O 板选择 NPN 时为 N～N4，选择 PNP 时为 P～P4。
※2. 只适用于主控制器 (Master) 设定。 

(YC-Link 是从多轴控制器 RCX 系列通过串行通信控制单轴控制器 SR1 系列的系统。通过 YC-Link 最多可控制 8 轴 (同步控制时最多 6 轴)。)

19
5

130

21
3

22
5

35510.5

22.5 155 155
5.5

3-φ5.5

RCX340 ー ー ー ー ー ー ー ー

适用控制器 ー 控制轴数 ー 安全规格 ー 控制器选配 A
（OP.A)

ー 控制器选配 B
(OP.B)

ー 控制器选配 C
(OP.C)

ー 控制器选配 D 
(OP.D)

ー 控制器选配 E
(OP.E)

ー
4 : 4 轴 N :     标准

3 : 3 轴 E : CE 未填写：未选择 未填写：未选择 未填写：未选择 未填写：未选择 未填写：未选择 4 : 4 个

2 : 2 轴 NS : STD.DIO(NPN) ※1 ※4 --- ※3 --- ※3 --- ※3 VY : 无 iVY 照明 ※8 3 : 3 个

NE : EXP.DIO(NPN) ※2 ※4 NE : EXP.DIO(NPN) ※2 ※4 NE : EXP.DIO(NPN) ※2 ※4 NE : EXP.DIO(NPN) ※2 ※4 LC : 带 iVY 照明 ※8 2 : 2 个

PS : STD.DIO(PNP) ※1 ※4 --- ※3 --- ※3 --- ※3 1 : 1 个

PE : EXP.DIO(PNP) ※2 ※4 PE : EXP.DIO(PNP) ※2 ※4 PE : EXP.DIO(PNP) ※2 ※4 PE : EXP.DIO(PNP) ※2 ※4 0 : 0 个

GR : 夹爪 GR : 夹爪 GR : 夹爪 GR : 夹爪

TR : 跟踪 ※5 ※8 TR : 跟踪※5 ※8 TR : 跟踪 ※5 ※8 TR : 跟踪 ※5 ※8

YM1 : YC-Link/E 主控制器 ※6 YM1 : YC-Link/E 主控制器 ※6 YM1 : YC-Link/E 主控制器 ※6 YM1 : YC-Link/E 主控制器 ※6 

YS2～4 : 
YC-Link/E 从属控制器 ※6

YS2～4 : 
YC-Link/E 从属控制器 ※6

YS2～4 : 
YC-Link/E 从属控制器 ※6

YS2～4 : 
YC-Link/E 从属控制器 ※6

EP : Ethernet/IP ※7 EP : Ethernet/IP ※7 EP : Ethernet/IP ※7 EP : Ethernet/IP ※7

PB : Profibus ※7 PB : Profibus ※7 PB : Profibus ※7 PB : Profibus ※7

CC : CC-Link ※7 CC : CC-Link ※7 CC : CC-Link ※7 CC : CC-Link ※7

DN : DeviceNet ※7 DN : DeviceNet ※7 DN : DeviceNet ※7 DN : DeviceNet ※7

请从控制器选配 A 中按顺序选择上面的选择项目。

※1.   
专用输入 8 点、专用输出 9 点、通用输入 16 点、通用输出 8 点 
请注意不要混用现场总线 (CC/DN/PB/EP)。

※2.   
通用输入 24 点、通用输出 16 点

※3. DIO 的 STD 规格只能选择 1 块，因此 OP.B～OP.D 
不能选择。

 

※4. 请注意不要混用 DIO 的 NPN 和 PNP。
※5. 仅可选择一块跟踪板。

※6.   
    

此外，订购 YC-Link/E 时，请指定哪台机器人连接哪个控制器。
※7. 请注意不要混用现场总线 (CC/DN/PB/EP)。
※8.  

绝对数据
备份用电池

【STD.DIO】 并行 I/O 板标准规格

【EXP.DIO】 并行 I/O 板扩展规格

●控制器选配

OP.AOP.A

OP.COP.C

OP.BOP.B

OP.DOP.D

正面安装用支架 侧面安装用支架 (选配) 可在背面安装

橡胶垫脚

电池座
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※ 自 2015 年 3 月后可支持 RCX340 控制器。

控制器基本规格控制器订购型号

● RCX340 YC-Link/E 订购型号说明

NEW

NEW ※

YC-Link/E 只可在主控制器与从属控制器间二选一。
详情请参阅下列“YC-Link/ E 订购型号说明”。

跟踪、iVY：有关支持时间，敬请咨询。

0706

主控制器单元 从属控制器单元 从属控制器单元

第 1 台控制器

主控制器

YM1

第 2 台控制器

从属控制器

YS2

第 3 台控制器

从属控制器

YS3

从属控制器单元

第 4 台控制器

从属控制器

YS4


