
品質及び環境マネージメント
システムの国際規格 ISO9001,
ISO14001を取得しています。 
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R009
QMS Accreditation

多用途適用形ロボット 

MOTOMAN-MH, HP, UP
シリーズ 



ショートプロセスへのトータルソリューション 

世界最高のポテンシャルを発揮！ 

充実のラインアップで，最適設備を構築します。 
 

 

クラス最高性能を実現しただけでなく，スリム化を追求した構造と最新機能によって，

生産設備の最小化&省エネを実現します。 

Hardware

省 スペース 
エネルギー 

クラス最高性能 
高速の低慣性ACサーボモータ適用と最新の制御
技術によって，世界最高速度を実現しています。 

さらに，ロボット形状をスリム化し，手首許容モー

メントは強化しています。 

悪環境に対応 
手首部は，防水・防塵構造 (IP67相当 )�1のため，

水滴やほこりの多い環境での作業に対応できます。 

マニピュレータ 

多用途適用形ロボット　ラインアップ 

5

0

10

15

20

100

200

300

400

500

（kg） 

可
搬
質
量 

最大リーチ（mm） 

1000 2000 3000 4000

HP20D

MH6MH5

MH50

MH5L
MH6S

制御盤幅を425mmに抑えた
スリムな形状により，設置面積

を最大42%�
2削減。付加BOX

を取り付けることで，制御仕様

として72軸(ロボット8台)まで
コントロール可能です。 

コントローラDX100

質量 

100kg以下 

制御盤設置面積 

42%減 

可搬質量 

最大リーチ 2

1

50kg
R2061mm

1

2

165kg
R2651mm

1

2

250kg
R2710mm

1

2

20kg
R3106mm

1

2

500kg
R2542mm

1

2

350kg
R2542mm

1

2

20kg
R1717mm

1

2

6kg
R1422mm

1

2

6kg
R1915mm

1

2

5kg
R706mm

1

2

1

2

5kg
R895mm

1

2

80kg
R2061mm

1

2

6kg
R997mm

MH165

UP350D-500

MH250 MH215

MH80

UP350D

UP400RD

MH50-20

HP20D-6

�
1 : MH5，MH5L，MH6，MH6Sはオプション対応 

�
2 :当社従来大形機種比 

�
3 : NC工作機械，ダイカスト，ベンディング，射出成形機などへの
ロード�アンロード動作 

小物～大物ハンドリング，組立て，マシンテンディング�
3， 

アーク溶接，スポット溶接，シーリング・糊付け，ワーク切断など 
用　途 

215kg
R2912mm

1

2

400kg
R3518mm

1

2

2



新形ロボットは動作の自由度向上や形状の小形・スリム化などに

より，用途最適化が更に進化しています。ロボットの高密度配置が

可能で，お客様の生産設備の省スペース化に貢献します。このよ

うに工程の集約を可能とし，短時間生産・省スペース化などにより

生産性向上に貢献する設備を「ショートプロセス」と呼んでいます。 

ショートプロセス 

・ロボットのスリム化による接近性向上 

・コントローラの小形化による省スペース 

・マルチコントローラによる衝突防止 

・安全機能 (ロボットの動作領域制限 )による設備 
  スペースの削減 

・生産ラインの短縮 

・工程数の削減 

・高効率生産 

・品質向上 

・省エネ 

非常停止時の軌道逸脱なし 

Software

非常停止時，教示された軌跡上で停止し，再スタート時

も教示軌跡から外れないので，ロボット近傍の障害物

と干渉しません。 

二重化CPU構成の「機能安全ユニット」により，ロボット
動作領域制限を実施して，安全柵エリアを作業に必要

な最小限の広さに設定できます。

プレイバック軌跡確認 

お客様への 

メリット 

ショート 

プロセス 

新形ロボットの 

ソリューション 

省エネ 

プレイバック動作の軌跡を，低速のテスト運転により

確認することができます。これにより，ワークやジグとの

干渉がないかを確認しながら，最適 �最短軌跡を短時

間で教示可能です。 

ロボット動作制御 次回指令まで待機 

動作状態 

モータ出力 

ブレーキ 

タイマ 

ロボット待機中は
モータ出力遮断し，
ブレーキをかける 

待機開始後一定
時間経過後にブ
レーキをかける 

〈条件〉 
1日24時間中，ロボット稼働が16時間で待機状態が8時間の場合 

安全柵の最小化 オプション 

干渉チェック機能 オプション 

ロボットの長時間停止の際，自動的にサーボオフする

ことで，消費電力を節約してランニングコスト低減

に貢献します。 
安全柵は最小限のエリアのみに限定できるので，生産

設備の最小化が可能 
セット工程のロボットでは，ゾーンリミットスイッチも

廃止可能 

高密度配置されたロボットのアーム間干渉を常時監視し，

ぶつかりそうになった場合自動停止します (プログラムミス
による，ロボット同士の衝突を防止 )。 
ロボットアームと，定義された最大16個の直方体(キューブ)
との干渉を常時チェックし，ロボットとワークや周辺ジグとの

衝突を防止します(右図参照 )。

非常停止位置 

再スタート時も軌道逸脱なし 

動作方向 

教示点3 低速で，プレイバックの軌跡を確認 

教示点2

教示点1

キューブ干渉域 キューブ干渉域 

教示点4

教示点5

安全柵 
従来 

最小化 

省エネ効果 

 約25%

3



各軸のトルクを計測す

るジョブを作成して一

定時間ごとに動作させ，

データベース化 (下図
参照 )されたトルクデータと比較して劣
化状態であるか否かを判断します。 

ショートプロセスへのトータルソリューション 

モータトルクを監視して減速機の状態

を診断。寿命に至る前に減速機の交換

を促す警報信号出力が可能で，未然に

ライン停止を防ぐことができます。 

アラーム発生時，異常の内容・原因・対

策をプログラミングペンダント上に表示。

トラブル発生時の対応をサポートします。 

減速機寿命診断機能 トラブルシュート機能 パーツ交換時間短縮 

簡単

コントローラのパーツ交換時間短縮を

実現し，トラブル発生後の復旧時間を

短縮できます。(交換時間10分⇒8分 
：20%削減 ) 
また，エンコーダ交換をユニット方式で

行うため，一般工具で作業が可能で作

業時間も短縮できます。 

さらに，ゼロイング機能 (オプション )を
活用することで，モータ・エンコーダ交

換時に失われた原点位置を正確かつ短

時間に復旧できます。 

ティーチングとシミュレーションの操作性を向上し，立ち上げまでの時間を短縮します。 

楽々 操作 
シミュレーション 

メンテナンス 
トラブルシューティング 

モニタ，トラブルシュート，構造上の改善などを追求しており，メンテナンス時間や

故障時の復旧時間を短縮します。 

マルチウィンドウ表示機能 シミュレータMotoSimEG-VRC

プログラミングペンダントの画面に入出力や変数を表示した

ままで，プログラム動作確認が可能となり，教示・試運転効率が

向上します。 

オプション 

オプション 

ロボット動作だけの従来シミュレータではなく，実機の機能・

操作・画面表示までを再現するバーチャルコントローラへ進化。

ロボット操作の知識だけで簡単にシミュレーションできます。 

異常内容 

発生原因 

対策 
（トラブルシュート） 

4



MOTOMAN-MH5
可搬質量 5kg，最大リーチ R706mm

外形寸法及び動作範囲　単位 : mm : P点動作範囲 

マニピュレータ標準仕様 

許 容  

モ ー メ ント  
 

許 容 慣 性  

モ ー メ ント  
(GD2/4)

 

 

設 置 環 境  

 

 

 

12 N�m
12 N�m
7 N�m

0.30 kg�m2

0.30 kg�m2

0.1 kg�m2

27 kg
0～+45 C̊

20～80%RH (結露のないこと)

4.9 m/s2以下 

1.0 kVA

引火性及び腐食性ガス�液体がないこと 

水，油，粉じんなどがかからないこと 

電気的ノイズ源が近くにないこと 

�

�

1
2

:
:
JIS B 8432に準拠しています。 
用途，動作パターンにより異なります。 

( 手首旋回 )
( 手 首 振り )
( 手首回転 )
( 手首旋回 )  
( 手 首 振り )
( 手首回転 )

R 軸

B 軸

T 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

温 度  

湿 度  

振 動  

 

そ の 他  

電 源 容 量 �
2

本 体 質 量  

 (注 )本表はSI単位系で記載しています。 

装備ケーブルコネクタ 
HR10A-10R-10P 
相手側コネクタ 
HR10A-10P-10S HIROSEを 
ご準備ください。 

2-エア入口
2-PT1/4 
カバープラグ付き 

矢視 A

矢視 B

矢視 C

( 旋 回 )
( 下 腕 )
( 上 腕 )
( 手 首 旋 回 )
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )
( 旋 回 )
( 下 腕 )  
( 上 腕 )  
( 手 首 旋 回 )  
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )

MOTOMAN-MH5
YR-MH00005-E00
垂直多関節形 (6自由度 )

5 kg
±0.02 mm

−170˚～+170˚
−65˚ ～+150˚
−136˚～+255˚
−190˚～+190˚
−125˚～+125˚
−360˚～+360˚

6.56 rad/s, 376˚/s
6.11 rad/s, 350˚/s
6.98 rad/s, 400˚/s
7.85 rad/s, 450˚/s
7.85 rad/s, 450˚/s

12.57 rad/s, 720˚/s

S 軸

L 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸

S 軸

L 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

 

 

動 作 範 囲  
 

 

 

 

 

最 大 速 度  

名 称  

形 式  

構 造  

可 搬 質 量  

繰 り 返 し 位 置 決 め 精 度  �1

109109

156

23
3

0

20
3

24
3

0

246

178

239

474

688

947

0 15 23
5

70
6

P点 

27
7

50
1

11
4

51

S

L

U R

B

T

33
0

31
0

73
7

40
57

305 86.588

150˚

65˚

25
5 ˚

136˚

A

C

B

59
.5

55

4-M8×P1.25
深さ : 16

170˚

170˚

R706

50
.5

70

87

R235

1BC

2BC

3BC 4BC
AIR1

AIR2

40
h6

φ
20

H
6

φ

4-M5×P0.8 深さ : 9

5H7 深さ : 7φ

14
0

19
4

10
0 ±

0.
05

4-  12(取付用穴)φ194
160

105 100±0.05

16
0

45˚P.C.D.31.5

5(使用かん合深さ)

5(使用かん合深さ)

5



可搬質量 5kg，最大リーチ R895mm

MOTOMAN-MH5L

外形寸法及び動作範囲　単位 : mm : P点動作範囲 

マニピュレータ標準仕様 

( 旋 回 )
( 下 腕 )
( 上 腕 )
( 手 首 旋 回 )
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )
( 旋 回 )
( 下 腕 )  
( 上 腕 )  
( 手 首 旋 回 )  
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )

MOTOMAN-MH5L
YR-MH0005L-E00
垂直多関節形 (6自由度 )

5 kg
±0.03 mm

−170˚～+170˚
−65˚ ～+150˚
−138˚～+255˚
−190˚～+190˚
−125˚～+125˚
−360˚～+360˚

4.71 rad/s, 270˚/s
4.89 rad/s, 280˚/s
5.24 rad/s, 300˚/s
7.85 rad/s, 450˚/s
7.85 rad/s, 450˚/s

12.57 rad/s, 720˚/s

許 容  

モ ー メ ント  
 

許 容 慣 性  

モ ー メ ント  
(GD2/4)

 

 

設 置 環 境  

 

 

 

12 N�m
12 N�m
7 N�m

0.30 kg�m2

0.30 kg�m2

0.1 kg�m2

29 kg
0～+45 C̊

20～80%RH (結露のないこと)

4.9 m/s2以下 

1.0 kVA

引火性及び腐食性ガス�液体がないこと 

水，油，粉じんなどがかからないこと 

電気的ノイズ源が近くにないこと 

�

�

1
2

:
:
JIS B 8432に準拠しています。 
用途，動作パターンにより異なります。 

S 軸

L 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸

S 軸

L 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

( 手首旋回 )
( 手 首 振り )
( 手首回転 )
( 手首旋回 )  
( 手 首 振り )
( 手首回転 )

R 軸

B 軸

T 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

温 度  

湿 度  

振 動  

 

そ の 他  

 

 

動 作 範 囲  
 

 

 

 

 

最 大 速 度  

名 称  

形 式  

構 造  

可 搬 質 量  

繰 り 返 し 位 置 決 め 精 度  

電 源 容 量

本 体 質 量  

φ

装備ケーブルコネクタ 
HR10A-10R-10P
相手側コネクタ
HR10A-10P-10S HIROSEを 
ご準備ください。 

14
0

16
0

19
4

160

105 100±0.05

10
0±

0.
05

194

20
H

6

40
h6

φ

φ

AIR2

AIR1
4BC3BC

2BC

1BC

φ

10910957
40

40
0

82
7

33
0

A

150˚
32˚

65˚

B

88 405

132

423

341 8950 267400681 9

86.5

U R

1137

808

503

0
98

198

T

L

S

225˚

31
7

B

C

288
209

14

87

70 55

50
.5

59
.5

170˚

0

矢視 A

矢視 B

矢視 C

45˚P.C.D.31.5

�
1

�
2

 (注 )本表はSI単位系で記載しています。 

4-M5×P0.8 深さ : 9

5H7 深さ : 7

2-エア入口 
2-PT1/4
カバープラグ付き

4-  12(取付用穴)

P点 

4-M8×P1.25
深さ : 16

R895

R267

5(使用かん合深さ)

5(使用かん合深さ)

170˚

6



可搬質量 6kg，最大リーチ R1422mm

MOTOMAN-MH6

マニピュレータ標準仕様 

( 旋 回 )
( 下 腕 )
( 上 腕 )
( 手 首 旋 回 )
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )
( 旋 回 )
( 下 腕 )  
( 上 腕 )  
( 手 首 旋 回 )  
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )

MOTOMAN-MH6
YR-MH00006-A00
垂直多関節形 (6自由度 )

6 kg
±0.08 mm

−170˚～+170˚
−90˚ ～+155˚
−175˚～+250˚
−180˚～+180˚
−45˚ ～+225˚
−360˚～+360˚

3.84 rad/s, 220˚/s
3.49 rad/s, 200˚/s
3.84 rad/s, 220˚/s
7.16 rad/s, 410˚/s
7.16 rad/s, 410˚/s

10.65 rad/s, 610˚/s

許 容  

モ ー メ ント  
 

許 容 慣 性  

モ ー メ ント  
(GD2/4)

 

 

設 置 環 境  

 

 

 

11.8 N�m
9.8 N�m
5.9 N�m

0.27 kg�m2

0.27 kg�m2

0.06 kg�m2

130 kg
0～+45 C̊

20～80%RH (結露のないこと)

4.9 m/s2以下 

1.5 kVA

引火性及び腐食性ガス�液体がないこと 

水，油，粉じんなどがかからないこと 

電気的ノイズ源が近くにないこと 

�

�

1
2

:
:
JIS B 8432に準拠しています。 
用途，動作パターンにより異なります。 

S 軸

L 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸

S 軸

L 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

( 手首旋回 )
( 手 首 振り )
( 手首回転 )
( 手首旋回 )  
( 手 首 振り )
( 手首回転 )

R 軸

B 軸

T 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

温 度  

湿 度  

振 動  

 

そ の 他  

 

 

動 作 範 囲  
 

 

 

 

 

最 大 速 度  

名 称  

形 式  

構 造  

可 搬 質 量  

繰 り 返 し 位 置 決 め 精 度  

電 源 容 量

本 体 質 量  

外形寸法及び動作範囲　単位 : mm : P点動作範囲 

�
1

�
2

 (注 )本表はSI単位系で記載しています。 

C

B

A

矢視 A

矢視 B

矢視 C

175˚

83
˚

90
˚

155˚

250˚

61
4

15
5

95

640150

75
45

0

14
22

38
1

34
9

15
2

030
9

63
7

11
22

1722

681

352

0
5

204
316

764

53
8 0

50
1

L

B

T

R

U

12
94

P.C.D.40

25H7φ
50h6φ

φ

1BC

2BC

3BC

装備ケーブルコネクタ 
JL05-2A20-29PC(キャップ付き) 
相手側コネクタ JL05-6A20-29Sを 
ご準備ください。 

溶接電源用端子台 

エア入口B
PT3/8タップ 
カバープラグ付き 

エア入口A
PT3/8タップ 
カバープラグ付き 

199188

13
0

45˚

S

P点 

6H7 深さ : 6

4-M6×P1.0
深さ : 9

141

R270

R1422

R381

170˚

170˚

6

6

102±0.1

153±0.1

15
3±

0.
1

13
0±

0.
1

100±0.1

30
0

29
2

26
0

10
2±

0.
1

13
2±

0.
1

60
132±0.1240

300

260

φ

12H7φ
φ

4-  18

2-  16H7

60

7



マニピュレータ標準仕様 

( 旋 回 )
( 下 腕 )
( 上 腕 )
( 手 首 旋 回 )
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )
( 旋 回 )
( 下 腕 )  
( 上 腕 )  
( 手 首 旋 回 )  
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )

MOTOMAN-MH6S
YR-MH0006S-A00
垂直多関節形 (6自由度 )

6 kg
±0.08 mm

−170˚～+170˚
−80˚ ～+133˚
−130˚～+165˚
−180˚～+180˚
−45˚ ～+225˚
−360˚～+360˚

3.84 rad/s, 220˚/s
3.84 rad/s, 220˚/s
3.84 rad/s, 220˚/s
7.16 rad/s, 410˚/s
7.16 rad/s, 410˚/s
10.65 rad/s, 610˚/s

許 容  

モ ー メ ント  
 

許 容 慣 性  

モ ー メ ント  
(GD2/4)

 

 

設 置 環 境  

 

 

 

  11.8 N�m
    9.8 N�m
    5.9 N�m
0.27 kg�m2

0.27 kg�m2

0.06 kg�m2

   120 kg
0～+45 C̊

20～80%RH (結露のないこと)

4.9 m/s2以下 

1.5 kVA

引火性及び腐食性ガス�液体がないこと 

水，油，粉じんなどがかからないこと 

電気的ノイズ源が近くにないこと 

�

�

1
2

:
:
JIS B 8432に準拠しています。 
用途，動作パターンにより異なります。 

S 軸

L 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸

S 軸

L 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

( 手首旋回 )
( 手 首 振り )
( 手首回転 )
( 手首旋回 )  
( 手 首 振り )
( 手首回転 )

R 軸

B 軸

T 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

温 度  

湿 度  

振 動  

 

そ の 他  

 

 

動 作 範 囲  
 

 

 

 

 

最 大 速 度  

名 称  

形 式  

構 造  

可 搬 質 量  

繰 り 返 し 位 置 決 め 精 度  �1

電 源 容 量 �
2

本 体 質 量  

 (注 )本表はSI単位系で記載しています。 

外形寸法及び動作範囲　単位 : mm : P点動作範囲 

MOTOMAN-MH6S
可搬質量 6kg，最大リーチ R997mm

矢視 B

矢視 C

13
6

R285

R997

R45
3

165˚

95

130˚

S

T 658

450

300
256

99
7

37
0

45
3

31
7

069
2

20˚

80˚

80˚

133˚

15
5

45
0

488

0

30
5

37
30

15
8

520150

1297

128

197

0

装備ケーブルコネクタ 
JL05-2A20-29SC(キャップ付き)
相手側コネクタ 
JL05-6A20-29Pをご準備ください。 

A

P点 

U

L

R

B

B

C

エア供給口
PT3/8タップ 
カバープラグ付き 

141

199

369

172197

6

6

45˚

P.C.D.40

矢視 A

エア入口
PT3/8タップ 
カバープラグ付き 

3BC

2BC

装備ケーブルコネクタ 
JL05-2A20-29PC(キャップ付き) 
相手側コネクタ JL05-6A20-29Sを 
ご準備ください。 

6H7 深さ : 9  φ

25H7φ

50h6φ

4-M6×P1.0
深さ : 9  

170˚

170˚

300

240

100±0.1 153±0.1
102±0.1

132±0.1
260

604-  18φ

26
0

29
2

30
0

  12H7φ

10
2±

0.
1

15
3±

0.
1

60 2-  16H7φ

13
2±

0.
1

13
0 ±

0.
1
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マニピュレータ標準仕様 

( 旋 回 )
( 下 腕 )
( 上 腕 )
( 手 首 旋 回 )
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )
( 旋 回 )
( 下 腕 )  
( 上 腕 )  
( 手 首 旋 回 )  
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )

MOTOMAN-HP20D
YR-HP0020D-A00
垂直多関節形 (6自由度 )

20 kg
±0.06 mm

−180˚～+180˚
−110˚～+155˚
−165˚～+255˚
−200˚～+200˚
−50˚ ～+230˚
−360˚～+360˚

3.44 rad/s, 197˚/s
3.05 rad/s, 175˚/s
3.26 rad/s, 187˚/s
6.98 rad/s, 400˚/s
6.98 rad/s, 400˚/s

10.47 rad/s, 600˚/s

許 容  

モ ー メ ント  
 

許 容 慣 性  

モ ー メ ント  
(GD2/4)

 

 

設 置 環 境  

 

 

 

39.2 N�m
39.2 N�m
19.6 N�m
1.05 kg�m2

1.05 kg�m2

0.75 kg�m2 
�

3

268 kg
0～+45 C̊

20～80%RH (結露のないこと)

4.9 m/s2以下 

2.0 kVA

引火性及び腐食性ガス�液体がないこと 

水，油，粉じんなどがかからないこと 

電気的ノイズ源が近くにないこと 

�

�

�

1
2
3

:
:
:

JIS B 8432に準拠しています。 
用途，動作パターンにより異なります。 
T軸が，下向き限定の値です。詳細はMOTOMAN-HP20Dマニピュレータ
取扱説明書をご覧ください。 

S 軸

L 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸

S 軸

L 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

( 手首旋回 )
( 手 首 振り )
( 手首回転 )
( 手首旋回 )  
( 手 首 振り )
( 手首回転 )

R 軸

B 軸

T 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

温 度  

湿 度  

振 動  

 

そ の 他  

 

 

動 作 範 囲  
 

 

 

 

 

最 大 速 度  

名 称  

形 式  

構 造  

可 搬 質 量  

繰 り 返 し 位 置 決 め 精 度  �1

電 源 容 量 �
2

本 体 質 量  

 (注 )本表はSI単位系で記載しています。 

外形寸法及び動作範囲　単位 : mm : P点動作範囲 

MOTOMAN-HP20D
可搬質量 20kg，最大リーチ R1717mm

矢視 A

矢視 B

矢視 C

2072

81
˚

559

238

0

505

50
5

76
0

14
85

0

26
0

47
1

80
7

991
917

155˚

165˚

11
0 ˚

25
5̊

524

0

334

505

768

1003

14
0

80

13
23

14
17

87.5
150 795

051
4

63
5

45
9

28
8

34
9

41
3

10
5

80
7

17
17

P点 

A

B

C

L

B

TR
U

S

180˚

180˚

R42
1

R1717

R
31

4

15
0

138.5

157

421

264

装備ケーブルコネクタ(コネクタベース部 )
JL05-2A20-29PC(キャップ付き)
相手側コネクタ JL05-6A20-29Sを
ご準備ください。 

エア入口 
PT3/8タップ 
カバープラグ付き 

1BC

3BC

2BC

4-  18φ

2-  12H7

20
0±

0.
1

260±0.117
0±

0.
1

25
0

37
5

33
5

200±0.1313
6 0

335
375

φ

6H7 深さ : 6φ

45˚
4-M6×P1.0
深さ : 10

25H7φ
50h8φ

P.C.D.40

6

6
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マニピュレータ標準仕様 

( 旋 回 )
( 下 腕 )
( 上 腕 )
( 手 首 旋 回 )
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )
( 旋 回 )
( 下 腕 )  
( 上 腕 )  
( 手 首 旋 回 )  
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )

MOTOMAN-HP20D-6
YR-HP0020D-A10
垂直多関節形 (6自由度 )

6 kg
±0.06 mm

−180˚～+180˚
−110˚～+155˚
−160˚～+255˚
−200˚～+200˚
−50˚ ～+230˚
−360˚～+360˚

3.44 rad/s, 197˚/s
3.05 rad/s, 175˚/s
3.26 rad/s, 187˚/s
6.98 rad/s, 400˚/s
6.98 rad/s, 400˚/s

10.47 rad/s, 600˚/s

許 容  

モ ー メ ント  
 

許 容 慣 性  

モ ー メ ント  
(GD2/4)

 

 

設 置 環 境  

 

 

 

11.8 N�m
  9.8 N�m
  5.9 N�m
0.24 kg�m2

0.17 kg�m2

0.06 kg�m2

273 kg
0～+45 C̊

20～80%RH (結露のないこと)

4.9 m/s2以下 

2.0 kVA

引火性及び腐食性ガス�液体がないこと 

水，油，粉じんなどがかからないこと 

電気的ノイズ源が近くにないこと 

�

�

1
2

:
:
JIS B 8432に準拠しています。 
用途，動作パターンにより異なります。 

S 軸

L 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸

S 軸

L 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

( 手首旋回 )
( 手 首 振り )
( 手首回転 )
( 手首旋回 )  
( 手 首 振り )
( 手首回転 )

R 軸

B 軸

T 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

温 度  

湿 度  

振 動  

 

そ の 他  

 

 

動 作 範 囲  
 

 

 

 

 

最 大 速 度  

名 称  

形 式  

構 造  

可 搬 質 量  

繰 り 返 し 位 置 決 め 精 度  �1

電 源 容 量 �
2

本 体 質 量  

 (注 )本表はSI単位系で記載しています。 

外形寸法及び動作範囲　単位 : mm : P点動作範囲 

MOTOMAN-HP20D-6
可搬質量 6kg，最大リーチ R1915mm

矢視 A

矢視 C

6H7 深さ : 6φ

45˚
4-M6×P1.0
深さ : 10

25H7φ
50h8φ

P.C.D.40

6

6

15
0

R1915

180˚

180˚

R
31

4

R50
6

421

138.5

264 157

2BC

1BC

3BC

矢視 B

2  12H7φ

4-  18φ
200±0.1

260±0.120
0±

0.
1

25
0

33
5

37
5

60

335
375

313

17
0±

0.
1

装備ケーブルコネクタ(コネクタベース部 ) 
JL05-2A20-29PC(キャップ付き) 
相手側コネクタ JL05-6A20-29Sを 
ご準備ください。 

エア入口
PT3/8タップ 
カバープラグ付き 

43
1 0

47
1

89
6

1201

850

261

0

624

1094
1189

0

752

99

45

505

10
5

T

A

P点 

C

B

R

995150
87.5

81
˚

14
0

11
0 ˚ 155˚

76
0

50
5

14
85

B

U

L

162˚

50
6

40
9

23
8

025
4

51
0

65
4

16
15

15
08

68
6

19
15

2270

0

S255˚
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マニピュレータ標準仕様 

( 旋 回 )
( 下 腕 )
( 上 腕 )
( 手 首 旋 回 )
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )
( 旋 回 )
( 下 腕 )  
( 上 腕 )  
( 手 首 旋 回 )  
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )

MOTOMAN-MH50
YR-MH00050-A00
垂直多関節形 (6自由度 )

50 kg
±0.07 mm

−180˚～+180˚
−90˚ ～+135˚
−170˚～+251˚
−360˚～+360˚
−125˚～+125˚
−360˚～+360˚

3.14 rad/s, 180˚/s
3.11 rad/s, 178˚/s
3.11 rad/s, 178˚/s
4.36 rad/s, 250˚/s
4.36 rad/s, 250˚/s
6.28 rad/s, 360˚/s

許 容  

モ ー メ ント  
 

許 容 慣 性  

モ ー メ ント  
(GD2/4)

 

 

設 置 環 境  

 

 

 

216 N�m
216 N�m
147 N�m
28 kg�m2

28 kg�m2

11 kg�m2

550 kg
0～+45 C̊

20～80%RH (結露のないこと)

4.9 m/s2以下 

4.0 kVA

引火性及び腐食性ガス�液体がないこと 

水，油，粉じんなどがかからないこと 

電気的ノイズ源が近くにないこと 

�

�

1
2

:
:
JIS B 8432に準拠しています。 
用途，動作パターンにより異なります。 

S 軸

L 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸

S 軸

L 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

( 手首旋回 )
( 手 首 振り )
( 手首回転 )
( 手首旋回 )  
( 手 首 振り )
( 手首回転 )

R 軸

B 軸

T 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

温 度  

湿 度  

振 動  

 

そ の 他  

 

 

動 作 範 囲  
 

 

 

 

 

最 大 速 度  

名 称  

形 式  

構 造  

可 搬 質 量  

繰 り 返 し 位 置 決 め 精 度  �1

電 源 容 量 �
2

本 体 質 量  

 (注 )本表はSI単位系で記載しています。 

57

105 105
0
118

1369

453

35
78

3832

145 1751025

18
7

54
0

87
0

21
0

40
22

3.
518

07

0

54
3

53
08721
3

60
5

10
56

17
71 24

8

20
61

170˚

0

437

925

2456

460

1121

90˚

135˚

120˚

55
˚

343 253

234 234

6

6

10(標準仕様 )
8(ゼロイング仕様 )

40
42

400
230

28
0

45
5

38
5

32
0

19
5 ±

0.
1

153
230±0.1195±0.1
455

608

19
5 ±

0.
1

23
0±

0.
1

195±0.1

P.C.D.80

10
0h

6
φ

50
H

7
φ

装備ケーブルコネクタ 
JL05-2A24-28PC(キャップ付き) 
相手側コネクタ JL05-6A24-28Sを 
ご準備ください。 

エア入口
PT3/8タップ 
カバープラグ付き 

矢視 A

矢視 B

矢視 C

装備ケーブルコネクタ 
JL05-2A24-28SC(キャップ付き) 
相手側コネクタJL05-6A24-28Pを 
ご準備ください。 

エア供給口
PT3/8タップ 
カバープラグ付き 

4-M12×P1.75
深さ : 20

8H7 深さ: 14φ

6H7 深さ : 10φ

6-M8×P1.25
深さ : 14

2-  12H7φ
8-   22φ

B
U

R

T

P点 

A

S

C

B

L

611.5 200
R37

7R543 50
50

98.5 100

5050
R2061

4-M8×P1.25
深さ : 16

4-M8×P1.25
深さ : 16

180˚

180˚

外形寸法及び動作範囲　単位 : mm : P点動作範囲 

MOTOMAN-MH50
可搬質量 50kg，最大リーチ R2061mm
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マニピュレータ標準仕様 

( 旋 回 )
( 下 腕 )
( 上 腕 )
( 手 首 旋 回 )
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )
( 旋 回 )
( 下 腕 )  
( 上 腕 )  
( 手 首 旋 回 )  
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )

MOTOMAN-MH50-20
YR-MH00050-A10
垂直多関節形 (6自由度 )

20 kg
±0.15 mm

−180˚～+180˚
−90˚ ～+135˚
−160˚～+251˚
−190˚～+190˚
−50˚ ～+230˚
−360˚～+360˚

3.14 rad/s, 180˚/s
3.11 rad/s, 178˚/s
3.11 rad/s, 178˚/s
6.98 rad/s, 400˚/s
6.98 rad/s, 400˚/s
10.47 rad/s, 600˚/s

許 容  

モ ー メ ント  
 

許 容 慣 性  

モ ー メ ント  
(GD2/4)

 

 

設 置 環 境  

 

 

 

  39.2 N�m
  39.2 N�m
  19.6 N�m
1.05 kg�m2

1.05 kg�m2

0.75 kg�m2

  495 kg
0～+45 C̊

20～80%RH (結露のないこと)

4.9 m/s2以下 

3.5 kVA

引火性及び腐食性ガス�液体がないこと 

水，油，粉じんなどがかからないこと 

電気的ノイズ源が近くにないこと 

�

�

1
2

:
:
JIS B 8432に準拠しています。 
用途，動作パターンにより異なります。 

S 軸

L 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸

S 軸

L 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

( 手首旋回 )
( 手 首 振り )
( 手首回転 )
( 手首旋回 )  
( 手 首 振り )
( 手首回転 )

R 軸

B 軸

T 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

温 度  

湿 度  

振 動  

 

そ の 他  

 

 

動 作 範 囲  
 

 

 

 

 

最 大 速 度  

名 称  

形 式  

構 造  

可 搬 質 量  

繰 り 返 し 位 置 決 め 精 度  �1

電 源 容 量 �
2

本 体 質 量  

 (注 )本表はSI単位系で記載しています。 

外形寸法及び動作範囲　単位 : mm : P点動作範囲 

MOTOMAN-MH50-20
可搬質量 20kg，最大リーチ R3106mm

R
37

7

R923

400661.5
30

80

12028.5

R3106

2×2-M8×P1.25
深さ : 15

2×2-M8×P1.25
深さ : 16

180˚

180˚

40
22

3.
5

105105

10˚

65
˚

25˚

20
6 ˚

71˚

90˚

45˚

135˚

160˚

10
0

20
0

11
50

54
0

19
90

55

1051800145

3501

1050

2070

208

0

55
85

414

1227
1077

31
06

2084

92
3

73
3

35
8036

5922

66
5

10
65

14
02

28
16

13
96

P点 

B

TRU

L

A

B

C

S
4-M12×P1.75
深さ : 20

2BC

AIR

19
5 ±

0.
1

234 234

60.5

6

45˚

349 253

608
153 455

230

28
0

45
5

エア入口
PT3/8タップ 
カバープラグ付き 

装備ケーブルコネクタ 
JL05-2A24-28SC(キャップ付き) 
相手側コネクタJL05-6A24-28Pを 
ご準備ください。 

装備ケーブルコネクタ 
JL05-2A24-28PC(キャップ付き) 
相手側コネクタJL05-6A24-28Sを 
ご準備ください。 

エア供給口
PT3/8タップ 
カバープラグ付き 

25
H7

φ 50
h8

φ

P.C.D.40

6H7
深さ : 6
φ

矢視 A

4-M6×P1.0
深さ : 10

19
5 ±

0.
1

23
0±

0.
1

195±0.1

195±0.1 230±0.1

8-   22φ
2-  12H7φ

矢視 B

矢視 C

32
0

38
5

400

12



MOTOMAN-MH80
可搬質量 80kg，最大リーチ R2061mm

マニピュレータ標準仕様 

( 旋 回 )
( 下 腕 )
( 上 腕 )
( 手 首 旋 回 )
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )
( 旋 回 )
( 下 腕 )  
( 上 腕 )  
( 手 首 旋 回 )  
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )

MOTOMAN-MH80
YR-MH00080-A00
垂直多関節形 (6自由度 )

80 kg
±0.07 mm

−180˚～+180˚
−90˚ ～+135˚
−170˚～+251˚
−360˚～+360˚
−125˚～+125˚
−360˚ ～+360˚

2.97 rad/s, 170˚/s
2.44 rad/s, 140˚/s
2.79 rad/s, 160˚/s
4.01 rad/s, 230˚/s
4.01 rad/s, 230˚/s
6.11 rad/s, 350˚/s

許 容  

モ ー メ ント  
 

許 容 慣 性  

モ ー メ ント  
(GD2/4)

 

 

設 置 環 境  

 

 

 

392 N�m
392 N�m
196 N�m
28 kg�m2

28 kg�m2

11 kg�m2

555 kg
0～+45 C̊

20～80%RH (結露のないこと)

4.9 m/s2以下 

4.5 kVA

引火性及び腐食性ガス�液体がないこと 

水，油，粉じんなどがかからないこと 

電気的ノイズ源が近くにないこと 

�

�

1
2

:
:
JIS B 8432に準拠しています。 
用途，動作パターンにより異なります。 

S 軸

L 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸

S 軸

L 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

( 手首旋回 )
( 手 首 振り )
( 手首回転 )
( 手首旋回 )  
( 手 首 振り )
( 手首回転 )

R 軸

B 軸

T 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

温 度  

湿 度  

振 動  

 

そ の 他  

 

 

動 作 範 囲  
 

 

 

 

 

最 大 速 度  

名 称  

形 式  

構 造  

可 搬 質 量  

繰 り 返 し 位 置 決 め 精 度  �1

電 源 容 量 �
2

本 体 質 量  

 (注 )本表はSI単位系で記載しています。 

外形寸法及び動作範囲　単位 : mm : P点動作範囲 

矢視 A

矢視 B

矢視 C

AIR

1BC

2BC

エア入口
PT3/8タップ 
カバープラグ付き 

装備ケーブルコネクタ 
JL05-2A24-28PC(キャップ付き) 
相手側コネクタ JL05-6A24-28Sを 
ご準備ください。 

230

32
0

38
5

45
5

608
455153

28
0

195±0.1

195±0.119
5 ±

0.
1

19
5 ±

0.
1

23
0 ±

0.
1

230±0.1

2-  12H7φ
8-  22φ

400

R543

R2061
50 50

200611.5
R37

7

4-M8×P1.25
深さ : 16

180˚

180˚

21
0

87
0

54
0

18
7

18
07

8721
3

60
5

10
56

17
71 24
8

53
0

54
3

20
61

3832

0

145 1025 175

437

925

2456

460

1121

35
78

0
118

1369

453

0
105 105

57

22
3.

5

P点 

B

T

R

U

L

B

C

S

A

135˚

4-M12×P1.75
深さ : 20

90˚

120˚

170˚

55
˚

42
40

6

6
10 

6H7
深さ : 10
φ

8H7
深さ : 14
φ

6-M8×P1.25
深さ : 14

50
H

7
φ 10

0h
6

φ

P.C
.D

.80

265

234234

199

エア供給口 
PT3/8タップ 
カバープラグ付き 

装備ケーブルコネクタ 
JL05-2A24-28SC(キャップ付き) 
相手側コネクタ JL05-6A24-28Pを 
ご準備ください。 

343

40
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MOTOMAN-MH165
可搬質量 165kg，最大リーチ R2651mm

マニピュレータ標準仕様 

( 旋 回 )
( 下 腕 )
( 上 腕 )
( 手 首 旋 回 )
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )
( 旋 回 )
( 下 腕 )  
( 上 腕 )  
( 手 首 旋 回 )  
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )

MOTOMAN-MH165
YR-MH00165-A00
垂直多関節形 (6自由度 )

165 kg
±0.2 mm

−180˚ ～+180˚
−60˚ ～+76˚
−142.5˚ ～+230˚
−360˚ ～+360˚
−130˚ ～+130˚
−360˚ ～+360˚
1.92 rad/s, 110˚/s
1.92 rad/s, 110˚/s
1.92 rad/s, 110˚/s
3.05 rad/s, 175˚/s
2.62 rad/s, 150˚/s
4.19 rad/s, 240˚/s

許 容  

モ ー メ ント  
 

許 容 慣 性  

モ ー メ ント  
(GD2/4)

 

 

設 置 環 境  

 

 

 

921 N�m
921 N�m
490 N�m
85 kg�m2

85 kg�m2

45 kg�m2 

1100 kg   
0～+45 C̊

20～80%RH (結露のないこと)

4.9 m/s2以下 

5.0 kVA

引火性及び腐食性ガス�液体がないこと 

水，油，粉じんなどがかからないこと 

電気的ノイズ源が近くにないこと 

�

�

1
2

:
:
JIS B 8432に準拠しています。 
用途，動作パターンにより異なります。 

S 軸

L 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸

S 軸

L 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

( 手首旋回 )
( 手 首 振り )
( 手首回転 )
( 手首旋回 )  
( 手 首 振り )
( 手首回転 )

R 軸

B 軸

T 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

温 度  

湿 度  

振 動  

 

そ の 他  

 

 

動 作 範 囲  
 

 

 

 

 

最 大 速 度  

名 称  

形 式  

構 造  

可 搬 質 量  

繰 り 返 し 位 置 決 め 精 度  �1

電 源 容 量 �
2

本 体 質 量  

 (注 )本表はSI単位系で記載しています。 

外形寸法及び動作範囲　単位 : mm : P点動作範囲 

45

13
312

0

92
16 60

R72
9

73

344 R2651

255 40

41
0

49
1

27
.5

12
.5R608

4-M8タップ 
深さ : 15

2-M5タップ 
深さ : 10

2-M6タップ 
深さ : 12

2×2-M8タップ 
深さ : 15

180˚

180˚

P点 

B

C2×2-M12タップ
深さ : 24

A

3050

495
348

1024

650

0

322
16

26511961
4612

2251225

82

9.2˚

285

15
3

25
0

50˚

42˚

85
5

75

65
0

11
50

72
9

72
7

58
2

70
1

52
4

40

94
5

22
03

126

687

0

13
07

14
2.

5˚

U

L

R

B
T

9.2˚

9.
2˚

60
˚

0

25˚ 18˚

76˚
137.5

矢視 A

装備ケーブルコネクタ(ベース側 ) 
JL05-2A24-28PC(キャップ付き) 
相手側コネクタ JL05-6A24-28Sを 
ご準備ください。 

エアA入口
PT3/8タップ 
カバープラグ付き 

エアB入口
PT3/8タップ 
カバープラグ付き 

矢視 B

540

54
0

64
0

73
5

640

4×2-  22

290±0.1 290±0.1
353±0.1

2-  16H7φ

2-   20H7φ

φ

矢視 C

29
0 ±0

.1
29

0 ±0
.1

35
0 ±0

.1
290±0.1 290±0.1

893

6-M10タップ 
深さ : 12

6-M10タップ
深さ : 12

63
H7

φ 16
0h

6
φ

P.C.D.92
P.C.D.125

9H7 深さ: 8φ2-

10H7 深さ: 8φ2-

8

8

294491

S

14



MOTOMAN-MH215
可搬質量 215kg，最大リーチ R2912mm

マニピュレータ標準仕様 

( 旋 回 )
( 下 腕 )
( 上 腕 )
( 手 首 旋 回 )
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )
( 旋 回 )
( 下 腕 )  
( 上 腕 )  
( 手 首 旋 回 )  
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )

MOTOMAN-MH215
YR-MH00215-A00
垂直多関節形 (6自由度 )

215 kg
±0.2 mm

−180˚ ～+180˚
−60˚ ～+76˚
−142.5˚ ～+230˚
−360˚ ～+360˚
−125˚ ～+125˚
−360˚ ～+360˚
1.75 rad/s, 100˚/s
1.58 rad/s, 90˚/s
1.69 rad/s, 97˚/s
2.11 rad/s, 120˚/s
2.11 rad/s, 120˚/s
3.32 rad/s, 190˚/s

許 容  

モ ー メ ント  
 

許 容 慣 性  

モ ー メ ント  
(GD2/4)

 

 

設 置 環 境  

 

 

 

  1176 N�m
  1176 N�m
  710 N�m

317 kg�m2

317 kg�m2

200 kg�m2

  1140 kg
0～+45 C̊

20～80%RH (結露のないこと)

4.9 m/s2以下 

6.0 kVA

引火性及び腐食性ガス�液体がないこと 

水，油，粉じんなどがかからないこと 

電気的ノイズ源が近くにないこと 

�

�

1
2

:
:
JIS B 8432に準拠しています。 
用途，動作パターンにより異なります。 

S 軸

L 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸

S 軸

L 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

( 手首旋回 )
( 手 首 振り )
( 手首回転 )
( 手首旋回 )  
( 手 首 振り )
( 手首回転 )

R 軸

B 軸

T 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

温 度  

湿 度  

振 動  

 

そ の 他  

 

 

動 作 範 囲  
 

 

 

 

 

最 大 速 度  

名 称  

形 式  

構 造  

可 搬 質 量  

繰 り 返 し 位 置 決 め 精 度  �1

電 源 容 量 �
2

本 体 質 量  

 (注 )本表はSI単位系で記載しています。 

外形寸法及び動作範囲　単位 : mm : P点動作範囲 

矢視 A

矢視 B

矢視 C

540

54
0

64
0

73
5

640

8-  22

290±0.1 290±0.1
353±0.1

2-  16H7φ

2-   20H7φ

φ

29
0 ±0

.1
29

0 ±0
.1

35
0 ±

0.1

290±0.1 290±0.1

893

装備ケーブルコネクタ(ベース側 ) 
JL05-2A24-28PC (キャップ付き) 
相手側コネクタ JL05-6A24-28Sを 
ご準備ください。 

エアB入口
PT3/8タップ 
カバープラグ付き 

エアA入口
PT3/8タップ 
カバープラグ付き 

6-M10 
深さ : 12

6-M10
深さ : 12

63
H

7
φ

18
0h

6
φ

P.C.D.92

P.C.D.125

8

8

9H7φ2-
深さ: 8

10H7φ2-
深さ: 8

375491

A

B

C

1490285

5133
29122222

250

TBR

U

L

S

P点 

0

12.2˚

12.2˚

12
.2

˚

75

1225

509

583

177
0

236

650

1008

3311

77

40

65
0

14
77

11
41 37

1

73
9

78
4

84
4

89
9

14
010

25
0

11
50

15
3

22
03

5
85

18˚

60˚

42˚

50˚

25˚

4-M12タップ
深さ : 24

R2912

R
89

9

R608

4-M8タップ 
深さ : 15

2-M5タップ 
深さ : 10

2-M6タップ 
深さ : 12

4-M8タップ 
深さ : 15

45

12
0

13
3

27
.5

12
.5

41
0

73

92

16

255

180˚

180˚

91

142.5˚

137.5

12.2˚

76˚

344

60

40

15



MOTOMAN-MH250
可搬質量 250kg，最大リーチ R2710mm

マニピュレータ標準仕様 

( 旋 回 )
( 下 腕 )
( 上 腕 )
( 手 首 旋 回 )
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )
( 旋 回 )
( 下 腕 )  
( 上 腕 )  
( 手 首 旋 回 )  
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )

MOTOMAN-MH250
YR-MH00250-A00
垂直多関節形 (6自由度 )

250 kg
±0.2 mm

−180˚ ～+180˚
−60˚ ～+76˚
−142.5˚ ～+230˚
−360˚ ～+360˚
−125˚ ～+125˚
−360˚ ～+360˚
1.75 rad/s, 100˚/s
1.57 rad/s,   90˚/s
1.69 rad/s,   97˚/s
2.09 rad/s, 120˚/s
2.09 rad/s, 120˚/s
3.32 rad/s, 190˚/s

許 容  

モ ー メ ント  
 

許 容 慣 性  

モ ー メ ント  
(GD2/4)

 

 

設 置 環 境  

 

 

 

1385 N�m  
1385 N�m  
735 N�m
317 kg�m2

317 kg�m2

200 kg�m2 

1130 kg   
0～+45 C̊

20～80%RH (結露のないこと)

4.9 m/s2以下 

6.0 kVA

引火性及び腐食性ガス�液体がないこと 

水，油，粉じんなどがかからないこと 

電気的ノイズ源が近くにないこと 

�

�

1
2

:
:
JIS B 8432に準拠しています。 
用途，動作パターンにより異なります。 

S 軸

L 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸

S 軸

L 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

( 手首旋回 )
( 手 首 振り )
( 手首回転 )
( 手首旋回 )  
( 手 首 振り )
( 手首回転 )

R 軸

B 軸

T 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

温 度  

湿 度  

振 動  

 

そ の 他  

 

 

動 作 範 囲  
 

 

 

 

 

最 大 速 度  

名 称  

形 式  

構 造  

可 搬 質 量  

繰 り 返 し 位 置 決 め 精 度  �1

電 源 容 量 �
2

本 体 質 量  

 (注 )本表はSI単位系で記載しています。 

外形寸法及び動作範囲　単位 : mm : P点動作範囲 

矢視 A

AIR
S1

AIR
1BC

3BC

2BC

装備ケーブルコネクタ(ベース側 ) 
JL05-2A24-28PC(キャップ付き) 
相手側コネクタ JL05-6A24-28Sを 
ご準備ください。 

エアA入口
PT3/8タップ 
カバープラグ付き 

エアB入口
PT3/8タップ 
カバープラグ付き 

矢視 B

540

54
0

64
0

73
5

640

8-  22

290±0.1 290±0.1

290±0.1290±0.1
353±0.1

2-  16H7φ

2-   20H7φ

φ

矢視 C

29
0 ±0

.1
29

0 ±0
.1

35
0 ±0

.1
893

63
H

7
φ

18
0h

6
φ

2-  9H7
深さ: 8

φ
2-  10H7
深さ: 8

φ

8

8

92344344

4545

13
3

6060

12
0 16

4-M8タップ 
深さ : 15

2-M5タップ 
深さ : 10

R
80

4
R

80
4

R2710

255255 2-M6タップ 
深さ : 12

4-M8タップ 
深さ : 15

12
.5

R608R608

73
41

0
73

4040

41
0

27
.5

27
.5

180˚

180˚

6-M10タップ 
深さ : 12

6-M10タップ
深さ : 12P.C.D.92
P.C.D.125

80
1

375
TBR

L

S

491

3109

14
2.

5˚

440
597

1070

0

381

52

27102020
4730

250

P点 

1285

91

18˚18˚
12.2˚

12.2˚

76˚

285

25˚

42˚

15
3

25
0

50˚

75
137.5137.5

65
0

65
0 85

5
85

5

11
50 12

.2
˚

60˚

14
0180

4

58
9

53
4

75
90

98
9

40

22
03

80

647

1225

0

13
45

A

C

B

4-M12タップ
深さ : 24

U

16



MOTOMAN-UP350D
可搬質量 350kg，最大リーチ R2542mm

外形寸法及び動作範囲　単位 : mm : P点動作範囲 

マニピュレータ標準仕様 

許 容  

モ ー メ ント  
 

許 容 慣 性  

モ ー メ ント  
(GD2/4)

 

 

設 置 環 境  

 

 

 

1960 N�m
1960 N�m
823 N�m
150 kg�m2

150 kg�m2

90 kg�m2

2200 kg
0～+45 C̊

20～80%RH (結露のないこと)

4.9 m/s2以下 

5.5 kVA

引火性及び腐食性ガス�液体がないこと 

水，油，粉じんなどがかからないこと 

電気的ノイズ源が近くにないこと 

�

�

1
2

:
:
JIS B 8432に準拠しています。 
用途，動作パターンにより異なります。 

( 手首旋回 )
( 手 首 振り )
( 手首回転 )
( 手首旋回 )  
( 手 首 振り )
( 手首回転 )

R 軸

B 軸

T 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

温 度  

湿 度  

振 動  

 

そ の 他  

電 源 容 量 �
2

本 体 質 量  

 (注 )本表はSI単位系で記載しています。 

( 旋 回 )
( 下 腕 )
( 上 腕 )
( 手 首 旋 回 )
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )
( 旋 回 )
( 下 腕 )  
( 上 腕 )  
( 手 首 旋 回 )  
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )

MOTOMAN-UP350D
YR-UP0350D-A00
垂直多関節形 (6自由度 )

350 kg
±0.5 mm

−150˚～+150˚
−55˚ ～+61˚
−113˚～+30˚
−360˚～+360˚
−125˚～+125˚
−360˚～+360˚

1.66 rad/s, 95˚/s
1.66 rad/s, 95˚/s
1.66 rad/s, 95˚/s
1.75 rad/s, 100˚/s
1.75 rad/s, 100˚/s
2.79 rad/s, 160˚/s

S 軸

L 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸

S 軸

L 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

 

 

動 作 範 囲  
 

 

 

 

 

最 大 速 度  

名 称  

形 式  

構 造  

可 搬 質 量  

繰 り 返 し 位 置 決 め 精 度  �1

L

U

R2542

R
66

5

419.5

150˚

150˚

50

10
0

86
0 10

0
25

P点 

R833

R10
84

2×4-M10×P1.5
タップ 深さ : 21

4-M10×P1.5タップ 

200

0

25
42

12
99

43
9

010
99

30˚

113˚

61˚
49˚ 26

0

R1113

26˚

11
99

10
8491

3

76
3

78
7

52
5 0

45

25
0

16
5

23
65

90
0

10
50

97
66

277

1543

900

1410

2379

2827

270280 1320

90
S

装備ケーブルコネクタ 
JL05-2A22-14SC(キャップ付き) 
相手側コネクタ JL05-6A22-14Pを 
ご準備ください。 

エア供給口
PT3/8 
カバープラグ付き 

2×2-M10×P1.5タップ 深さ : 16

11
0

BR

A

P点 

2×2-M10×P1.5タップ 
C

B

装備ケーブルコネクタ 
JL05-2A22-14PC(キャップ付き) 
相手側コネクタ JL05-6A22-14Sを 
ご準備ください。 

エア供給口
PT3/8 
カバープラグ付き 

410±0.3

35
5±

0.
3

64
0

76
0

86
0

30
0±

0.
3

86087
405±0.3

2-  12H7φ
8-  28φ

330.5

577577
1154

570

矢視 A

矢視 B

矢視 C

575

38˚

55˚

30˚

760
640

40
0

  12H7φ

  1
60

H
8

φ   2
50

h8
φ

20
8

6-M12×P1.75タップ 12H7長目穴 

8-  14φ18
100

30
˚

P.C.D.225

P.C
.D

.2
00

T

120

17



可搬質量 500kg，最大リーチ R2542mm

MOTOMAN-UP350D-500

外形寸法及び動作範囲　単位 : mm : P点動作範囲 

マニピュレータ標準仕様 

許 容  

モ ー メ ント  
 

許 容 慣 性  

モ ー メ ント  
(GD2/4)

 

 

設 置 環 境  

 

 

 

1960 N�m
1960 N�m
823 N�m
150 kg�m2

150 kg�m2

90 kg�m2

2350 kg
0～+45 C̊

20～80%RH (結露のないこと)

4.9 m/s2以下 

5.5 kVA

引火性及び腐食性ガス�液体がないこと 

水，油，粉じんなどがかからないこと 

電気的ノイズ源が近くにないこと 

�

�

1
2

:
:
JIS B 8432に準拠しています。 
用途，動作パターンにより異なります。 

( 手首旋回 )
( 手 首 振り )
( 手首回転 )
( 手首旋回 )  
( 手 首 振り )
( 手首回転 )

R 軸

B 軸

T 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

温 度  

湿 度  

振 動  

 

そ の 他  

電 源 容 量 �
2

本 体 質 量  

 (注 )本表はSI単位系で記載しています。 

( 旋 回 )
( 下 腕 )
( 上 腕 )
( 手 首 旋 回 )
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )
( 旋 回 )
( 下 腕 )  
( 上 腕 )  
( 手 首 旋 回 )  
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )

MOTOMAN-UP350D-500
YR-UP0350D-A20
垂直多関節形 (6自由度 )

500 kg
±0.5 mm

−150˚～+150˚
−55˚ ～+61˚
−113˚～+30˚
−360˚～+360˚
−125˚～+125˚
−360˚～+360˚

1.40 rad/s, 80˚/s
1.40 rad/s, 80˚/s
1.40 rad/s, 80˚/s
1.75 rad/s, 100˚/s
1.75 rad/s, 100˚/s
2.79 rad/s, 160˚/s

S 軸

L 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸

S 軸

L 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

 

 

動 作 範 囲  
 

 

 

 

 

最 大 速 度  

名 称  

形 式  

構 造  

可 搬 質 量  

繰 り 返 し 位 置 決 め 精 度  �1

4-M10×P1.5
タップ 

P点 

装備ケーブルコネクタ 
JL05-2A22-14SC(キャップ付き) 
相手側コネクタ JL05-6A22-14Pを 
ご準備ください。 

A

2×2-M10×P1.5タップ 深さ : 16
2×2-M10×P1.5タップ 

U

120

10
0

R10
84

R66
5

R2542

50

R989

10
20

10
0

25

419.5 200

25
42

2827

900

2379

12
99

43
9

113˚

61˚

26˚

49˚

25
0

23
65 10

50
16

5
90

0

R1269

30˚

P点 

2701320280

10
99

0

1543
1410

0
97
66

277

エア供給口
PT3/8 
カバープラグ付き 

B

C

45 90

52
5 0

11
99

10
8491

3

76
3

78
7

S

B T

L

661

577

1154

577

570

30
0±

0.
3

64
0

76
0

86
0

410±0.335
5±

0.
3

405±0.3

2-  12H7φ
8-  28φ

87 860

2×4-M10×P1.5
タップ 深さ : 21

装備ケーブルコネクタ 
JL05-2A22-14PC(キャップ付き) 
相手側コネクタ JL05-6A22-14Sを 
ご準備ください。 

エア供給口
PT3/8 
カバープラグ付き 

矢視 B

矢視 C

150˚

150˚

575

38˚

26
0

55˚

30˚

11
0

40
0

760
640

矢視 A

  12H7φ

  1
60

H
8

φ   2
50

h8
φ

20
8

6-M12×P1.75タップ 12H7長目穴 

8-  14φ18
100

30
˚

P.C.D.225

P.C
.D

.2
00

R

18



MOTOMAN-UP400RD
可搬質量 400kg，最大リーチ R3518mm

150˚

150˚

外形寸法及び動作範囲　単位 : mm : P点動作範囲 

マニピュレータ標準仕様 

許 容  

モ ー メ ント  
 

許 容 慣 性  

モ ー メ ント  
(GD2/4)

 

 

設 置 環 境  

 

 

 

1960 N�m
1960 N�m
833 N�m
150 kg�m2

150 kg�m2

50 kg�m2

3600 kg
0～+45 C̊

20～80%RH (結露のないこと)

4.9 m/s2以下 

8.5 kVA

引火性及び腐食性ガス�液体がないこと 

水，油，粉じんなどがかからないこと 

電気的ノイズ源が近くにないこと 

�

�

1
2

:
:
JIS B 8432に準拠しています。 
用途，動作パターンにより異なります。 

( 手首旋回 )
( 手 首 振り )
( 手首回転 )
( 手首旋回 )  
( 手 首 振り )
( 手首回転 )

R 軸

B 軸

T 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

温 度  

湿 度  

振 動  

 

そ の 他  

電 源 容 量 �
2

本 体 質 量  

 (注 )本表はSI単位系で記載しています。 

( 旋 回 )
( 下 腕 )
( 上 腕 )
( 手 首 旋 回 )
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )
( 旋 回 )
( 下 腕 )  
( 上 腕 )  
( 手 首 旋 回 )  
( 手 首 振り )
( 手 首 回 転 )

MOTOMAN-UP400RD
YR-UP400RD-A00
垂直多関節形 (6自由度 )

400 kg
±0.5 mm

−150˚～+150˚
−122˚～+20˚
−9˚ ～+120˚
−360˚～+360˚
−120˚～+120˚
−360˚～+360˚

1.40 rad/s, 80˚/s
1.40 rad/s, 80˚/s
1.40 rad/s, 80˚/s
1.40 rad/s, 80˚/s
1.40 rad/s, 80˚/s
2.79 rad/s, 160˚/s

S 軸

L 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸

S 軸

L 軸

U 軸

R 軸

B 軸

T 軸  

 

 

動 作 範 囲  
 

 

 

 

 

最 大 速 度  

名 称  

形 式  

構 造  

可 搬 質 量  

繰 り 返 し 位 置 決 め 精 度  �1

矢視 B

矢視 C

矢視 A

T

B

R

U

LS

30˚73˚

72
5

67˚

99˚

20
˚

21˚

101˚

94

140

25
5

21
3510

00
50

0

250

122˚
122˚

280

21
˚

1100 260

3217
3384

1933

848
1000

0
195

1148

1524

35
18

18
47

15
53

20
04

12
93

12
2774
30

14
21

ｯ90

R3518

R18
47

ｯ90

B

C

676 811

14
95

.5

70

60

100

10
0

42
3

16
.5

14
3.

5

96
5.

5

2-M8タップ 
深さ : 15

4-M8タップ 
深さ : 15

4-M8タップ 深さ : 15

M8タップ 
深さ : 15

A

エア入口A
PT3/8タップ 
カバープラグ付き 

エア入口B
PT3/8タップ 
カバープラグ付き 

装備ケーブルコネクタ(ベース側) 
JL05-2A28-21PC(キャップ付き) 
相手側コネクタ JL05-6A28-21Sを 
ご準備ください。 

3BC3BC2BC2BC

AIR BAIR BAIR AAIR A

1BC1BC

4BC4BC

435±0.1410±0.2

410±0.2

43
5±

0.
1

35
0±

0.
2

12-  28φ
2-  16H7φ

35
0±

0.
25

64
0

76
0

86
0

640
760
935

P点 

6-M12タップ 深さ : 20

60
˚

30˚

P.C.D.20060˚

15˚15˚18

12

60˚

30˚

P.C.D.225

30
˚

60
˚

12H7 深さ : 20 φ

8-  14φ

19



MOTOMAN-MH, HP, UPシリーズ 

仕　　　　　様 

防じん構造 

425(幅 )×450(奥行き)×1200(高さ) mm  
小形機種� : 外部3軸対応可
大形機種� : 外部2軸対応可 

100 kg以下 
間接冷却 

通電時 : 0～+45C̊，保管時 : −10～+60C̊ 
最大90%(結露のないこと) 
三相AC200 V/220 V (+10%，−15%) 60 Hz (±2%)(国内仕様 ) 
三相AC200 V (+10%，−15%) 50 Hz (±2%)(国内仕様 ) 
D種 (接地抵抗100Ω以下専用接地 ) 
専用信号：入力 23，出力 5
汎用信号：入力 40，出力 40
最大入出力信号 (オプション) : 入力 2048，出力 2048 
シリアルエンコーダ 

JOB： 200000ステップ，10000ロボット命令 
CIOラダー : 20000ステップ 
PCI : 2スロット(メインCPU)，1スロット(サーボCPU)

別途，センサ基板専用 1スロット装備 
1個 (10BASE-T/100BASE-TX) 
RS-232C : 1個 
ソフトウェアサーボ 

標準6軸+単軸アンプ2軸搭載可能 8軸アンプ 
マンセル5Y7／1相当 

項 目  

構 造

 

外 形 寸 法  

 

概 略 質 量  

冷 却 方 式

周 囲 温 度  

相 対 湿 度

電 源 仕 様

接 地  

入出力信号

位置制御方式 

メモリ容量  

拡張スロット

LAN(上位接続)

シリアル I/F
制 御 方 式  

ドライブユニット

塗 装 色  

コントローラDX100 標準仕様 

�
: MOTOMAN-MH5，MH5L，MH6，MH6S，HP20D，HP20D-6は小形機種，
MOTOMAN-MH50，MH50-20，MH80，MH165，MH215，MH250，
UP350D，UP350D-500，UP400RDは，大形機種になります。 

仕　　　　　様 

169(幅)× 314.5(高さ)× 50(厚さ) mm 
0.990 kg 
強化プラスチック 

選択キー，軸操作キー (8軸 )，数値／アプリケーションキー，
キー付きモード切り替えスイッチ (ティーチモード，プレイモー
ド，リモートモード )，非常停止ボタン，イネーブルスイッチ，
コンパクトフラッシュカード I/F装備 (コンパクトフラッシュは
オプション)，USBポート(1ポート)装備 
640×480ドットカラーLCD，タッチパネル 
(漢字，ひらがな，カタカナ，英数字，その他 ) 
IP65 
標準 : 8 m，最大 (オプション) : 36 m

項 目  

外 形 寸 法  

概 略 質 量  

材 質  

 

 

操 作 機 器  

 

 

ディスプレイ 
 

保 護 等 級  

ケーブル長 

プログラミングペンダント仕様 

11C

資料番号   KAJP C940440 22G

無断転載・複製を禁止 
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