
4軸コントローラ

RCX240は最大4軸まで制御可能な高機能多軸コントローラです。
アブソリュート機能の保持時間がアップし、信頼性と使いやすさが、さらに高まりました。

■ 基本仕様
項目 型式 RCX240

軸
制
御

制御軸数 最大4軸（同時制御：4軸）
制御可能ロボット PHASER/FLIP-X/XY-X/YK-X（YK120X /YK150Xを除く）/YP-X
駆動方式 ACフルデジタルサーボ
位置検出方式 レゾルバ、磁気式リニアスケール
制御方式 PTP動作（Ponit to Point）、アーチモーション、直線補間、円弧補間
座標系 関節座標、直交座標
位置表示単位 パルス、ミリ、度
速度設定 1%～100%（1%単位設定、プログラムでの変更可能）
加減速度設定 ロボット型式および先端質量パラメータによる自動加速度設定 

加速度および減速率パラメータによる設定（1%単位設定、プログラムでの変更可能）
ゾーン制御（スカラ型ロボットのみアーム位置に応じた最適化速度）

原点 インクリメンタル方式（原点復帰要） 
アブソリュート方式（原点復帰不要）

プ
ロ
グ
ラ
ミ
ン
グ

プログラム言語 ヤマハBASIC（JIS B8439（SLIM言語）準拠）
マルチタスク 最大8タスク
シーケンスプログラム 1プログラム
メモリ容量 364KB（プログラムとポイントの合計容量）（最大ポイント数使用時のプログラム使用可能容量は、84KB）
プログラム数 100プログラム（最大プログラム数）　9999行（1プログラム最大行数）　98KB（1プログラム最大容量、1オブジェクト最大容量）
ポイント数 10000ポイント（最大ポイント数）

外
部
入
出
力

教示方式 マニュアルデータイン（座標値入力）、ダイレクトティーチ、ティーチングプレーバック、オフラインティーチ（外部からのデータ入力）
メモリバックアップ リチウム電池（0℃～40℃で約4年間有効）
STD.DIO I/O入力 汎用16点、専用9点（NPN/PNP仕様選択可能）

I/O出力 汎用8点、専用11点
SAFETY 非常停止入力 リレー接点

サービスモード入力 1点（NPN/PNP仕様設定は、STD.DIOの設定に従う）
ブレーキ出力 リレー接点
原点センサ入力 DC24V用B接センサ接続
外部通信 RS232C：1CH（D-SUB9ピン（メス））、RS422：1CH（RPB専用）

基
本
仕
様

最大消費電力 2500VA
接続モータ容量 1600W
外形寸法／本体質量 W180×H250×D235mm（本体のみ）／6.5kg（本体のみ）
使用電源電圧 単相AC200～230V　±10％以内（50/60Hz）

一
般
仕
様

使用温度 0℃～40℃
保存温度 －10℃～65℃
使用湿度 35%～85%RH（結露なきこと）
アブソバックアップ電池 リチウム電池、1年データ保持
ノイズ耐量 IEC61000-4-4　レベル3

オ
プ
シ
ョ
ン

パラレルDIOボード 汎用入力24点/ボード
汎用出力16点/ボード（最大4ボード、NPN/PNP仕様対応）

CC-Linkボード 専用入力11点、専用出力11点　汎用入力96点、汎用出力96点
DeviceNetボード 専用入力11点、専用出力11点　汎用入力96点、汎用出力96点
Profibusボード 専用入力11点、専用出力11点　汎用入力96点、汎用出力96点
Ethernetボード IEEE802.3準拠　10Mbps（10BASE-T）
iVYボード カメラ入力（2ch）、カメラトリガ入力、PC接続用入力
トラッキングボード AB相入力、照明トリガ入力、照明電源入出力
照明制御ボード 照明トリガ入力、照明電源入出力
プログラミングボックス RPB、RPB-E
パソコンソフト VIP

■ 注文型式

RCX240 ー ー ー N※3 ー ー BB
適用コントローラ ー CE対応 ー 回生装置 ー 拡張I/O ー ネットワークオプション ー バッテリ

無記入：標準 無記入：なし N、P：標準I/O 16/8 無記入：なし 無記入：なし ※5
E：CE仕様 R：RGU2付 ※1 N1、P1：40/24点 CC：CC-Link B：2個 ※6

R3：RGU3付 ※2 N2、P2：64/40点 DN：DeviceNet BB：4個 ※7
N3、P3：88/56点 PB：Profibus
N4、P4：112/72点 EN：Ethernet

YC：YC-Link ※4

当社指定機種またはイナーシャの大きな負荷を運転する場合にオプションの回生装置RGU2が必要です。※1. 
YK550X/YK500XG～YK1000XGはRGU3となります。※2. 
I/OボードにてNPNを選択の場合はN～N4、PNPを選択の場合はP～P4となります。※3. 
マスターのみで対応可能です。※4. 
全軸リニアモータを接続する場合は、バッテリ無し仕様になります。※5. 
XY軸のいずれか1軸がアブソ仕様となる場合、2個のバッテリが必要となります。※6. 
ZR軸のいずれか1軸がアブソ仕様となる場合、2個のバッテリが必要となります。※7. 



■ 外観図

P

N

RGEN

RGEN

ACIN

N

P

N1

L1

L

N

RCX240OP.1 OP.3MOTOR

XM

PWR

SRV RPB

ROB
I/O

ERR

YM

XY
BATT

XY

COM

SEL

ZM

ROB
I/O

ZR

BATT
ZR

RM

SAFETY

STD.DIO

OP.2 OP.4
RGEN

ACIN

N

P

N1

L1

L

N

RCX240 RGU-2OP.1 OP.3MOTOR

XM

PWR

SRV RPB

ROB
I/O

ERR

YM

XY
BATT

XY

COM

SEL

ZM

ROB
I/O

ZR

BATT
ZR

RM

SAFETY

STD.DIO

OP.2 OP.4

10
.5

15
.5

20
4

10
2

15
.5

25
69.75

139.5 15.5

5.5
(t2)

180

25
0

10

5.5
44.8 100

26
5

29
0

5.5
27.6 180

(25)
(50)

235 30
(20)

15
.5

10
2

20
4

15
.5

25 69.75139.5 15.5

10
.5

15
.5

20
4

10
2

15
.5

25
69.75

139.5 15.5

15
7

RGU-2

5.5
(t2)

180 8 40

25
0

10

5.5
44.8 100

26
5

29
0

5.5
27.6 180

(25)
(50)

235 30
(20)

15
.5

10
2

20
4

15
.5

25 69.75139.5 15.5

RGU-2

(底面側も同様:注1)

正面取付用ステー

7-M3 板厚2mm:
ステー取付用タップ

側面取付用ステー（オプション） 背面取付可

ゴム足

注記 1. 本品を同梱の専用ステーにて取付る場合、底面のゴム足を取り外して
　　     ご使用下さい。

7-M3 板厚2mm:
ステー取付用タップ

バッテリー
ホルダ

正面取付用ステー

(底面側も同様:注1)

7-M3 板厚2mm:
ステー取付用タップ

側面取付用ステー（オプション） 背面取付可

ゴム足

7-M3 板厚2mm:
ステー取付用タップ

バッテリー
ホルダ

上面

前面 側面 背面

底面

上面

前面 側面 背面

底面

標準RCX240● RGU-2オプション装着RCX240●

■ プログラミングボックスRPB基本仕様
仕様項目 RPB

型式 KBK-M5110-10
表示器 液晶40文字×15行
非常停止スイッチ ノーマルクローズ接点（ロック機能付き）
イネーブルスイッチ －
シリアルインターフェイス RS-422：１CH（コントローラとの通信専用）
使用温度／使用湿度 0～40℃／35～80％ RH（結露なきこと）
外形寸法 W180×H250×D50mm 

（※非常停止ボタン突起部含まず）
本体質量 600g
ケーブル長 5m、12m（オプション）

■ バッテリ基本仕様
仕様項目 RCX240用バッテリ

型式 KAS-M53G-10
電池の種類 リチウム電池
電池容量 3.6V/2,700mAh
データ保持時間 1年

■ VIP動作環境
OS（基本ソフトウェア） MS-Windows  ver.3.1以上
コンピュータ本体 80386以上を搭載した

Windowsが稼働するパーソナルコンピュータ
メモリ 4MB以上
ハードディスク 2MB以上の空き容量
CD-ROMドライブ ４倍速以上
シリアル通信ポート １ポート（ロボットコントローラと接続する場合は必要）
使用可能コントローラ RCX221、RCX222、 

RCX141、RCX142、RCX240コントローラ
Windowsは米国Microsoft Corporationの米国及びその他の国における登録商標です。※ 

■ サポートソフトVIP
ロボットプログラミングを統合的に
サポートするパソコン用のソフトウ
ェアです。
型式 KR4-M4966-00

■ 注文型式

VIP ー SSC ー 1 ー 3L ー A
本体 ー ケーブル ー Pin数 ー ケーブル長 ー 変換アダプタ ※

1：IBM系 
    9-25Pin

3L：3.5m 無記入：なし
5L：5m A：変換アダプタ　

　 （通信ケーブル用）

RCX240には変換アダプタが必要です。※ 

■ 通信ケーブル用変換アダプタ
D-sub25PinオスをD-sub9Pinオスに変換する
アダプタです。
RCX221/222/141/142/240コントローラと 
サポートソフトを接続する際に必要です。
型式 KAX-M657E-01

HPB用変換アダプタではありません。誤って使用するとコントロー※ 
ラを破損させる恐れがあります。

■ サポートソフト用通信ケーブル
コントローラ、パソコン間の通信ケーブル
です。
写真はSSC-1-3Lです。※ 

型式（SSC-1-3L）KR7-M538F-10
型式（SSC-1-5L）KR7-M538F-30

RPB



■ 入力信号接続例 ■ 出力信号接続例

DC24V（P.COM DI）

GND（N.COM DI）

DI01

DI12

DI17

外部
電源

コントローラ側

DI10

DI20
DI21
DI22 NPN

DI11

〜

DI23

DI36
DI37

〜

保護回路

DC24V（P.COM DI）

GND（N.COM DI）

DI01

DI12

DI36

外部
電源

コントローラ側

DI10

DI37 PNP

DI11

〜

保護回路

● ●NPN仕様 PNP仕様

COMMON

DO01a

DO02a

DO03a

DO01b

DO02b

DO03b

DO10

DO14

コントローラ側

〜

コントローラ側

COMMON

DO01a

DO02a

DO03a

DO01b

DO02b

DO03b

DO10

DO14
〜

● ●NPN仕様 PNP仕様

　

■ 非常停止入力信号の接続例

GND

24V

RPB コネクタ

13

14

13

11
12

14

3
4

2

SAFETY
コネクタ

RPB

外部非常停止回路

非常停止スイッチ

非常停止スイッチ

E-STOPRDY
MP READY

E-STOP24V

L

N

E-STOPIN2
E-STOPIN1

モータ電源
リレーコイル

モータ電源
回路

L1

N1
制御電源
回路

P.COM (STD DI0)
に内部接続
N.COM (STD DI0)
に内部接続

外部回路によって
コントロール
してください

RCX240

●標準プログラミングボックスRPBと外部非常停止回路を組み合わせた接続例 ●イネーブルスイッチ対応プログラミングボックス
RPB-Eと外部非常停止回路を組み合わせた接続例（PNP仕様を想定しています。）

24V

RPB コネクタ

20
19
18
17
16
15
14
13

13

MP READY

LCKIN4
DI02
P.COM

E-STOPRDY
E-STOP24V

LCKIN3
LCKIN2
LCKIN1
E-STOPIN4
E-STOPIN3
E-STOPIN2
E-STOPIN1

12

2
14

11
1

10
9
8
7
6
5
4
3

SAFETY
コネクタ

RPB-E

外部非常停止回路

非常停止
スイッチ

サービスキー
スイッチ

非常停止
スイッチ

イネーブル
スイッチ

GND
L

N

モータ電源
リレーコイル

モータ電源
回路

L1

N1
制御電源
回路

外部回路によって
コントロール
してください

P.COM (STD DI0)
に内部接続
N.COM (STD DI0)
に内部接続

■ SAFETYコネクタ信号表
端子
番号

RPB接続時 RPB-E接続時

I/O No. 名称 I/O No. 名称

1 DI02 サービスモード DI02 サービスモード

2 MP READY モーターパワーレディ信号 MP READY モーターパワーレディ信号

3 E-STOPIN 1 非常停止入力 1 E-STOPIN 1 非常停止入力 1
4 E-STOPIN 2 非常停止入力 2 E-STOPIN 2 非常停止入力 2
5 NC NC E-STOPIN 3 非常停止入力 3
6 NC NC E-STOPIN 4 非常停止入力 4
7 NC NC LCKIN 1 イネーブルスイッチ入力 1
8 NC NC LCKIN 2 イネーブルスイッチ入力 2
9 NC NC LCKIN 3 イネーブルスイッチ入力 3
10 NC NC LCKIN 4 イネーブルスイッチ入力 4
11 P.COM DC＋24V（P.COM DI） P.COM DC＋24V（P.COM DI）

12 N.COM GND（N.COM DI） N.COM GND（N.COM DI）

13 E-STOP 24V 非常停止入力用電源 E-STOP 24V 非常停止入力用電源

14 E-STOPRDY 非常停止レディ信号 E-STOPRDY 非常停止レディ信号

15 NC NC NC NC



■ コネクタの入出力信号表
PIN I/O No.  名称 備考
1 DI05 IOコマンド実行トリガ

コモン端子： 
　P.COMDI 
　N.COMDI 
フォトカプラ入力 
NPN 仕様：source 型 
PNP 仕様：sink 型

2 DI01 サーボオン入力
3 DI10 シーケンスコントロール
4 DI11 インターロック
5 DI12 プログラムスタート
6 DI13 自動モード入力
7 DI14 原点復帰
8 DI15 プログラムリセット
9 DI16 手動モード入力
10 DI17 アブソリュートリセット／原点復帰
11 DI20 汎用入力20
12 DI21 汎用入力21
13 DI22 汎用入力22
14 DI23 汎用入力23
15 DI24 汎用入力24
16 DI25 汎用入力25
17 DI26 汎用入力26
18 DI27 汎用入力27
19 DI30 汎用入力30
20 DI31 汎用入力31
21 DI32 汎用入力32
22 DI33 汎用入力33
23 DI34 汎用入力34
24 DI35 汎用入力35
25 DI36 汎用入力36
26 DI37 汎用入力37

PIN I/O No.  名称 備考
27 COMMON リレー コモン

リレー出力 
各端子の最大容量（抵抗負荷）： 
DC 24V 0.5A 
コモン端子：COMMON

28 DO01b CPU_OK（B 接点）
29 DO01a CPU_OK（A 接点）
30 DO02b サーボオン出力（B 接点）
31 DO02a サーボオン出力（A 接点）
32 DO03b アラーム（B 接点）
33 DO03a アラーム（A 接点）
34 DO10 自動モード出力
35 DO11 原点復帰完了
36 DO12 シーケンスプログラム運転中
37 DO13 ロボットプログラム運転中
38 DO14 プログラムリセット
39 DO20 汎用出力20

トランジスタ出力 
NPN 仕様またはPNP 仕様 
各端子の最大容量（抵抗負荷）
　　　　　　：0.1A 
＋コモン端子：DC+24V 
ーコモン端子：GND

40 DO21 汎用出力21
41 DO22 汎用出力22
42 DO23 汎用出力23
43 DO24 汎用出力24
44 DO25 汎用出力25
45 DO26 汎用出力26
46 DO27 汎用出力27
47

DC24V DC+24V（P.COMDI） 外部電源入力
48
49

GND GND（N.COMDI）
50

■ コントローラ基本機能
機能 説明

動作モード
自動モード（主な処理：プログラム実行，ステップ実行，etc）
手動モード（主な処理：ジョグ移動，ポイントティーチング，etc）
ユーティリティモード（主な処理：モータ電源操作，etc）

プログラムモード（主な処理：プログラム作成）
システムモード（主な処理：パラメータ編集，データ初期化，etc）

命令
配列宣言命令（DIM 文）
移動関連命令（MOVE 文，DRIVE 文，PMOVE 文，etc）
外部出力命令（DO 文，MO 文，LO 文，TO 文，SO 文）
タスク関連命令（START 文，SUSPEND 文，CUT 文，etc）

代入命令（数値代入文，文字列代入文，ポイント定義文，etc）
条件分岐命令（IF 文，FOR 文，WHILE 文，etc）
パラメータ命令（ACCEL 文，OUTPOS 文，TOLE 文，etc）
条件待ち命令（WAIT 文） 　　　　　　　　　　　　　　　　　等

関数 算術関数（SIN 関数，COS 関数，TAN 関数，etc）
ポイント関数（WHERE 関数，JTOXY 関数，XYTOJ 関数，etc）

文字列関数（STR$ 関数，LEFT$ 関数，MID$ 関数，RIGHT$ 関数，etc）
パラメータ関数（ACCEL 文，OUTPOS 文，TOLE 文，etc）         　等

変数
単純変数（整数型変数，実数型変数，文字列型変数）
ポイント変数
要素変数（ポイント要素変数，シフト要素変数）

配列変数（整数型変数，実数型変数，文字列型変数）
シフト変数
入出力変数                                               　　　等

演算 算術演算子（＋，－，＊，／，MOD）
比較演算子（=，<，>，<>，<=，>=）

論理演算子（AND,OR,XOR）

モニタ 入出力の監視（200ms インターバル）

オンライン命令 キー操作命令（AUTO，RUN，RESET，STEP，etc）
ユーティリティ命令（COPY，ERA，INIT，etc）

データハンドリング命令（READ，WRITE，?VER，?CONFIG，etc）
ロボット言語命令（単独実行可能な命令）

データファイル プログラム，ポイント，パラメータ，シフト，ハンド，オール， エラー履歴　　　　等

内部タイマ 10ms インターバル

プログラム ブレークポイント 最大4 点

■ 回生装置対応表
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無記入 ● ● ● ● ● ● ● ● ● ● ● ● ● ● ● ●
R（RGU2） ● ● ● ● ● ● ● ● ● ● ● ● ● ● ● ●
R3 ● ● ● ● ● ● ● ●

●対応
○選択可能

URL http://www.yamaha-motor.co.jp/product/robot/　E-mail robotn@yamaha-motor.co.jp

IMカンパニー  ロボットグループ
〒435-0054　静岡県浜松市中区早出町882
［代表］ TEL 053-460-6103 FAX 053-460-6811
［営業］ TEL 053-460-6602 ［サービス］ TEL 053-460-6169
お問い合わせ先   0120-808-693

■ 東日本営業所 〒330-0854 埼玉県さいたま市大宮区桜木町1-11-7東通ビル1F　TEL 048-657-3281　FAX 048-657-3285
■ 中部営業所  〒446-0004 愛知県安城市尾崎町西大塚14-1　TEL 0566-96-5855　FAX 0566-96-5856
● 北陸営業所（中部営業所管轄） 〒921-8807 石川県石川郡野々市町二日市町469-1　TEL 076-248-9530　FAX 076-248-9535
■ 西日本営業所 〒532-0011 大阪府大阪市淀川区西中島5-13-14澤山新大阪ビル9F　TEL 06-6305-0830　FAX 06-6305-0832
■ 九州テクニカルセンター 〒812-0013 福岡県福岡市博多区博多駅東3-6-11サンハイム21博多1F　TEL 092-432-8101　FAX 092-432-8103


