
码垛用途机器人

MOTOMAN-MPL 系列 

MOTOMAN-MPL 系列

外形尺寸
概略质量
材质

操作设备

屏幕

防护等级

电缆长度

169 (W) × 50 (D) × 314.5 (H) mm
0.990 kg
强化塑料

选择键，轴操作键，数值/应用键，带钥匙切换模式键
（示教模式、再现模式、远程模式），急停键，
使能键，CF卡I/F装置（CF卡为选配），
USB接口（1接口）

5.7英寸LCD彩色屏，触摸屏 640 ×480像素

IP65
标准：8m
最大（选配）：36m（追加延长电缆）. 

机器人控制柜DX200 标准规格
项目

外形尺寸
概略质量

冷却方式
周围温度

相对湿度

电源规格

接地

输入输出信号

位置控制方式
存储容量

扩展插槽
LAN
（上位连接） 
接口
控制方式
驱动单元

防尘构造IP54
MPL80II: 600 (W) × 520 (D) × 730 (H) mm*
 100kg（可内置外部3轴）
MPL100II, MPL160II, MPL300II, MPL500II:
 600 (W) × 640 (D) × 730 (H) mm*

MPL800II: 600 (W) × 520 (D) × 1230 (H) mm*
 
间接冷却
通电时：0˚C ~ +45˚C
保管时：: −10˚C ~ +60˚C
最大90% （无结露）
三相 200  VAC (+10% ~ －15%), 50/60 Hz (±2%)
三相 220 VAC (+10% ~ －15%), 60 Hz (±2%) 
100 Ω以下
专用信号：输入28，输出7
通用信号：输入40，输出40
 （晶体管输出32，继电器输出8）
串行通讯（绝对值编码器）
JOB: 200,000程序点，10,000机器人命令
CIO 梯形图：最大20,000程序点
PCI: 2 插槽

1 (10BASE-T/100BASE-TX)

RS-232C: 1ch
软件伺服
AC伺服用伺服包

* : 不含控制柜外侧安装器具的尺寸。

安川电机（中国）有限公司

JQA-EM0202JQA-0813R009
QMS Accreditation

如果本产品的最终使用者是军方，并将本产品用于兵器制造使用时，将被视为[外国外汇及外国
贸易法]所规定的出口限制对象，被出口时请详细并且慎重地审查必要的出口手续。

因产品改良原因而发生功率、规格、尺寸等部分更改时，恕不另行通知。

关于该资料的疑问，请询问相关代理点或上记公司。

规格 规格项目

编程示教器 标准规格

构造

110kg（可内置外部3轴）

160kg（可内置外部1轴）

（汉字、平假名、片假名、英数字、其他）

资料编号：RTS-1912L-007<1>
2020年11月作成
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电缆内置

T轴中空

丰富的产品阵容
构筑更适合的码垛系统

借助适用高速的低惯性AC伺服马达和最新的控制技术
，实现更高速度，实现节拍时间的缩短。
另外，通过L臂和U臂长度的更佳搭配，实现了同级别
中更大的码垛范围。

自动生成码垛程序

轻松确认码垛状态

轻松选择及更换作业内容

机器人本体 码垛专用软件 MOTOPAL 

MOTOPAL是在示教器上操作，支援码垛作业的软件，
有利于缩短设置时间，提高作业效率。

更高速、更大动作范围，为提高生产性
做出贡献。

-

中空构造的T轴（手腕轴）可内置抓手电缆。
实现了无缠绕的电缆配线，并避免抓手和周边设备产
生干涉。

通过采用中空构造*1，避免抓手电缆故障

MPL80

80 kg

2363 mm
（1600 mm × 1600 mm时）

MOTOMAN - MPL100

100 kg

MPL160

160 kg

MPL300

300 kg

MPL500

500 kg

MPL800

800 kg

 800 循环/小时

2061 mm 2150 mm 3159 mm

节省空间
高性能控制柜及选项功能，设备省空间化

高生产性
借助更优化码垛用途的性能、构造、专用工具，提高生产力。

码垛用途机器人产品线

上下动作
400 mm

旋转角度
60°

水平动作
2000 mm

* 1 : 不包括 MOTOMAN-MPL80  , MPL100  .

* 2 : 根据工件、抓手、布局等各条件结果不同。

选项

负载

最大臂展

处理能力*2

（搬运、动作条件）

最大堆积高度
（工作台条件）

搬运与各机种负载相同的重量

动作模式 搬运重量

1740 mm
（1100 mm ×  1100 mm时）

2440 mm
（1219 mm × 1219 mm时）

DX200是集成了现有的应用技术的矮型机器人控制柜。
原来安装外部3轴用AC伺服包等需要附加柜，现在可以作为选项功能内置。
实现了控制柜体积减小最大可达50%。同时通过速度限制功能及工具切换
监控功能等，提高了功能安全性能，强化了安全功能。

 
 
 

通过2重CPU构成的“功能安全模组”监控机器人和工具位置，将工具动作限制在合适的范围内。由此，可以
设置比机器人动作范围更狭小的安全围栏，实现生产设备的省空间化。

机器人控制柜 DX200

安全围栏最小化 选项

A
B

B

C

平面监控：
机器人不超过平面、斜面天顶

C

A

B

异常内容

发生原因

发生报警时，示教器上将显示异常内容、原因、对策，
在发生问题时提供解决方案。

故障排除 缩短部件更换时间

轻松维护
通过显示屏、故障排除、构造上的改善缩短了维护时间及故障时的复原时间。

 减小最大50%
容积比

假想限制区域
          + 安全围栏安全围栏

现有安全围栏位置
机器人动作区域

【现有】机器人动作区域外
                  需要安全围栏

【功能安全】可省空间化

同时监控
             三个区域，

缩短设定时间

A B C

区域外监控：
机器人不进入该区域

区域内监控：
机器人不超出
该区域

 

对策

* 3: 对应的机器人机型请向营业窗口咨询。

2 3

1570 循环/小时 1650 循环/小时 1200 循环/小时 750 循环/小时 710 循环/小时

缩短了控制柜的部件更换时间、故障发生后的复原时间。
（更换时间10分钟→8分钟：减少20%）
同时，由于编码器以单元模式进行更换，可使用一般
工具作业，缩短了作业时间。
另外，通过活用校零功能（选项），电机、编码器更换
时丢失的原点位置可在短时间内正确复原。
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机器人规格
MOTOMAN-MPL80
YR-MPL0080-J00

垂直多关节型（5自由度）

80 kg
0.07 mm

−180  ̊~ +180˚
−90  ̊    ~ +135˚
−160  ̊~ +35˚
−15  ̊  ~  +15˚ * 3

−360˚ ~ +360˚
2.97 rad/s, 170˚/s
2.97 rad/s, 170˚/s
2.97 rad/s, 170˚/s
2.97 rad/s, 170˚/s
6.11 rad/s, 350˚/s

容许力矩

容许惯性力矩
（GD²/4）

设置环境

78.4 Nm
20.5 Nm
16 kgm2

6.1 kgm2

550 kg
0˚C ~ +45˚C

20% ~ 80%RH (无结露）

4.9 m/s2以下

4.0 kVA

***
1
2
3

:
:
:

依照 ISO 9283。
因用途、动作而异。
B轴动作范围是对地角度。但由于上臂的相对角，部分姿势会有动作限制。

S轴（旋转）

L轴（下臂）

U轴（上臂） 
B轴（手腕摆动） 
T轴（手腕旋转）

温度

湿度

振动

其他

动作范围

最大速度

名称

型号

构造

负载

重复定位精度 * 1

电源容量 * 2

本体质量

（注）本表记载的是SI单位系。

MOTOMAN-MPL100
YR-MPL0100-J00

115 kg (100 kg)* 3

0.2 mm
−180  ̊~ +180˚
−60˚    ~ +76˚
−147  ̊~ +40˚
−15˚   ~ +15˚ * 4

−360  ̊~ +360 (̊−210  ̊~ +210˚ kg)* 3

2.18 rad/s, 125˚/s
1.53 rad/s,   88˚/s
2.18 rad/s, 125˚/s
3.05 rad/s, 175˚/s
4.63 rad/s, 265˚/s

196 Nm
0 Nm

90 kgm2 (88 kgm2) *3

55 kgm2

950 kg
0˚C ~ +45˚C

20 % ~ 80%RH（无结露）

4.9 m/s2以下

8.0 kVA

动作范围

最大速度

名称

型号

构造

负载

重复定位精度*1

电源容量 * 2

MOTOMAN-MPL80
负载80kg，最大臂展R2061mm

视角 A

视角 B

视角 C

MOTOMAN-MPL100
负载100kg，最大臂展R2150mm

视角 A

视角 B

视角 C

外形尺寸及动作范围   单位：mm : P点动作范围

无引火性或腐蚀性气体、液体

无水、油、粉尘等

远离电气性噪音源

容许力矩

容许惯性力矩

(GD 2 / 4 )

设置环境

温度

湿度

振动

其他

本体质量

15˚15˚

85°

C

B

55�55°

装备电缆接头
JL05-2A24-28PC (带盖）

请准备配套侧接头
JL05-6A24-28S 

气体供给口 PT3/8孔 
带管塞

32
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1300
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312

1121

623

2192

5434712486
131

2061

65
˚

160˚

135˚
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˚
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22

3.
5

57

105105

17
5

1025145

18
07

18
7

54
0

87
0

21
0

B

T
P点U

L

S

4×M12×P1.75
深：20

 
  234 234

343 253

装备电缆接头
JL05-2A24-28SC (带盖）

请准备配套侧接头
JL05-6A24-28P 

28
0

153 455
608

45
5

19
5±

0.
1

23
0±

0.
1

38
5

32
0

19
5±

0.
1

195±0.1

230±0.1195±0.1

230
400

0

0

 
8×Ø22

R2702

*

装备电缆接头（基座侧）
JL05-2A24-28PC (带帽）
请准备配套侧接头
JL05-6A24-28S 

Ø125

Ø92

8

8

30˚

Ø
16

0h
6

Ø
63

H
7

32
0

42
0

50
0

290450

295± 0.1

230± 0.1 230± 0.1

25
0±

0.1
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5±

0.
1
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0.
1
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R713

27
.5
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12
0

255 40

344 92
16 60
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0
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B
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11
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2817
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*
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15°15°
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* ： 斜线部动作范围在负载70kg以下时有效。
（含电缆处理用法兰盘）

（276）344

276 430

220

电缆处理用
法兰盘

R2150

R543

5050

 

200
R2061

611.5

Ø6H7
深：10

Ø8H7    
深：14

Ø5
0H

7
Ø

10
0h

6

Ø80
6

8
T轴校准标记

40
42

A

气体入口 PT3/8孔 
带管塞

4 5

外形尺寸及动作范围   单位：mm : T点动作范围

机器人规格

S轴（旋转）
L轴（下臂）

U轴（上臂） 
B轴（手腕摆动） 
T轴（手腕旋转）

T轴（手腕旋转）

T轴（手腕旋转）

B轴（手腕摆动） 

B轴（手腕摆动） 

S轴（旋转）

L轴（下臂）

U轴（上臂） 
B轴（手腕摆动） 
T轴（手腕旋转）

S轴（旋转）

L轴（下臂）

U轴（上臂） 
B轴（手腕摆动） 
T轴（手腕旋转）

T轴（手腕旋转）

B轴（手腕摆动） 

B轴（手腕摆动） 
T轴（手腕旋转）

无引火性或腐蚀性气体、液体

无水、油、粉尘等

远离电气性噪音源

***
1
2
3

:
:
:

依照 ISO 9283。
因用途、动作而异。
B轴动作范围是对地角度。但由于上臂的相对角，部分姿势会有动作限制。

（注）本表记载的是SI单位系。

垂直多关节型（5自由度）

4×M8孔×P1.25
深：16

6×M8×P1.25
深：14

2×Ø12H7

总线电缆管用
（内径Ø12）（配线结束管内）

2×Ø10H7（深：8）
2×Ø9H7（深：8）

6×M10（深：14）

6×M10（深：14）

4×M6孔（深：11）
4×M8孔（深：14）

2×M6孔（深：11）

4×M8孔（深：14）
2×M5孔（深：9）

总线电缆管用
（内径Ø12）（配线结束管内）

8×Ø22

2×Ø20H7

气体入口 Rc3/8孔
带管塞

总线电缆管
（内径Ø12）（基座内）

总线电缆用管
（内径Ø12）（基座内）

总线电缆用管
（内径Ø12）
（配线结束管内）

T点



机器人规格
MOTOMAN-MPL80
YR-MPL0080-J00

垂直多关节型（5自由度）

80 kg
0.07 mm

−180  ̊~ +180˚
−90  ̊    ~ +135˚
−160  ̊~ +35˚
−15  ̊  ~  +15˚ * 3

−360˚ ~ +360˚
2.97 rad/s, 170˚/s
2.97 rad/s, 170˚/s
2.97 rad/s, 170˚/s
2.97 rad/s, 170˚/s
6.11 rad/s, 350˚/s

容许力矩

容许惯性力矩
（GD²/4）

设置环境

78.4 Nm
20.5 Nm
16 kgm2

6.1 kgm2

550 kg
0˚C ~ +45˚C

20% ~ 80%RH (无结露）

4.9 m/s2以下

4.0 kVA

***
1
2
3

:
:
:

依照 ISO 9283。
因用途、动作而异。
B轴动作范围是对地角度。但由于上臂的相对角，部分姿势会有动作限制。

S轴（旋转）

L轴（下臂）

U轴（上臂） 
B轴（手腕摆动） 
T轴（手腕旋转）

温度

湿度

振动

其他

动作范围

最大速度

名称

型号

构造

负载

重复定位精度 * 1

电源容量 * 2

本体质量

（注）本表记载的是SI单位系。

MOTOMAN-MPL100
YR-MPL0100-J00

115 kg (100 kg)* 3

0.2 mm
−180  ̊~ +180˚
−60˚    ~ +76˚
−147  ̊~ +40˚
−15˚   ~ +15˚ * 4

−360  ̊~ +360 (̊−210  ̊~ +210˚ kg)* 3

2.18 rad/s, 125˚/s
1.53 rad/s,   88˚/s
2.18 rad/s, 125˚/s
3.05 rad/s, 175˚/s
4.63 rad/s, 265˚/s

196 Nm
0 Nm

90 kgm2 (88 kgm2) *3

55 kgm2

950 kg
0˚C ~ +45˚C

20 % ~ 80%RH（无结露）

4.9 m/s2以下

8.0 kVA

动作范围

最大速度

名称

型号

构造

负载

重复定位精度*1

电源容量 * 2

MOTOMAN-MPL80
负载80kg，最大臂展R2061mm

视角 A

视角 B

视角 C

MOTOMAN-MPL100
负载100kg，最大臂展R2150mm

视角 A

视角 B

视角 C

外形尺寸及动作范围   单位：mm : P点动作范围

无引火性或腐蚀性气体、液体

无水、油、粉尘等

远离电气性噪音源

容许力矩

容许惯性力矩

(GD 2 / 4 )

设置环境

温度

湿度

振动

其他

本体质量

15˚15˚

85°

C

B

55�55°

装备电缆接头
JL05-2A24-28PC (带盖）

请准备配套侧接头
JL05-6A24-28S 

气体供给口 PT3/8孔 
带管塞

32
91

2170

1300

925

312

1121

623

2192

5434712486
131

2061

65
˚

160˚

135˚

90
˚

40
22

3.
5

57

105105

17
5

1025145

18
07

18
7

54
0

87
0

21
0

B

T
P点U

L

S

4×M12×P1.75
深：20

 
  234 234

343 253

装备电缆接头
JL05-2A24-28SC (带盖）

请准备配套侧接头
JL05-6A24-28P 

28
0

153 455
608

45
5

19
5±

0.
1

23
0±

0.
1

38
5

32
0

19
5±

0.
1

195±0.1

230±0.1195±0.1

230
400

0

0

 
8×Ø22

R2702

*

装备电缆接头（基座侧）
JL05-2A24-28PC (带帽）
请准备配套侧接头
JL05-6A24-28S 

Ø125

Ø92

8

8

30˚

Ø
16

0h
6

Ø
63

H
7

32
0

42
0

50
0

290450

295± 0.1

230± 0.1 230± 0.1
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0.1
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1
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0.
1
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0
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*
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* ： 斜线部动作范围在负载70kg以下时有效。
（含电缆处理用法兰盘）

（276）344

276 430

220

电缆处理用
法兰盘

R2150

R543

5050

 

200
R2061

611.5

Ø6H7
深：10

Ø8H7    
深：14

Ø5
0H

7
Ø

10
0h

6

Ø80
6

8
T轴校准标记

40
42

A

气体入口 PT3/8孔 
带管塞

4 5

外形尺寸及动作范围   单位：mm : T点动作范围

机器人规格

S轴（旋转）
L轴（下臂）

U轴（上臂） 
B轴（手腕摆动） 
T轴（手腕旋转）

T轴（手腕旋转）

T轴（手腕旋转）

B轴（手腕摆动） 

B轴（手腕摆动） 

S轴（旋转）

L轴（下臂）

U轴（上臂） 
B轴（手腕摆动） 
T轴（手腕旋转）

S轴（旋转）

L轴（下臂）

U轴（上臂） 
B轴（手腕摆动） 
T轴（手腕旋转）

T轴（手腕旋转）

B轴（手腕摆动） 

B轴（手腕摆动） 
T轴（手腕旋转）

无引火性或腐蚀性气体、液体

无水、油、粉尘等

远离电气性噪音源

***
1
2
3

:
:
:

依照 ISO 9283。
因用途、动作而异。
B轴动作范围是对地角度。但由于上臂的相对角，部分姿势会有动作限制。

（注）本表记载的是SI单位系。

垂直多关节型（5自由度）

4×M8孔×P1.25
深：16

6×M8×P1.25
深：14

2×Ø12H7

总线电缆管用
（内径Ø12）（配线结束管内）

2×Ø10H7（深：8）
2×Ø9H7（深：8）

6×M10（深：14）

6×M10（深：14）

4×M6孔（深：11）
4×M8孔（深：14）

2×M6孔（深：11）

4×M8孔（深：14）
2×M5孔（深：9）

总线电缆管用
（内径Ø12）（配线结束管内）

8×Ø22

2×Ø20H7

气体入口 Rc3/8孔
带管塞

总线电缆管
（内径Ø12）（基座内）

总线电缆用管
（内径Ø12）（基座内）

总线电缆用管
（内径Ø12）
（配线结束管内）

T点



MOTOMAN-MPL160 MOTOMAN-MPL300

MOTOMAN-MPL300
YR-MPL0300-J00

300 kg
0.5 mm

−180  ̊~ +180˚
−45˚   ~ +90˚
−120  ̊~ +15.5˚
−360  ̊~ +360˚

1.57 rad/s,   90˚/s
1.75 rad/s, 100˚/s
1.92 rad/s, 110˚/s
3.40 rad/s, 195˚/s

140 kgm2

1820 kg
0˚C ~ +45˚C

20% ~ 80%RH（无结露） 
4.9 m/s2 以下

8.0 kVA

MOTOMAN-MPL160
YR-MPL0160-J00

160 kg
0.5 mm

−180  ̊~ +180˚
−45˚   ~ +90˚
−120  ̊~ +15.5˚
−360  ̊~ +360˚

2.44 rad/s, 140˚/s
2.44 rad/s, 140˚/s
2.44 rad/s, 140˚/s
5.32 rad/s, 305˚/s

80 kgm2

1700 kg
0˚C ~ +45˚C

20% ~ 80%RH（无结露） 
4.9 m/s2

8.0 kVA

机器人规格

* 2* 2

温度

湿度

振动

其他

温度

湿度

振动

视角 A

视角 B

视角 C

U

L

S

R1037 R3159

T点

P点
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0
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0
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0
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00

1300
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0.1
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360±0.1

320±0.1 36
0±

0.
154

0

640

64
0

1241
616625

C

B

T

A

0

Ø63H7
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Ø12H7

ϕ

视角 A

视角 B

视角 C
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0±

0.1
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220±0.1
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32

0±
0.1

360±0.1

320±0.1
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0
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0

C

B
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L
T点

90˚
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2162614
2776

R1124 15.5°

120°

26
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30
0
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0
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50

2204

820

2501400

0

31591037

270

S

U

T

A

0

Ø63H7
Ø160h6

P点

JL05-2A24-28PC （带盖）

JL05-6A24-28S 

JL05-2A24-28PC（带盖） 

JL05-6A24-28S 

气体入口

5×Rc3/8口 带外壳插头

(A, B, C, D, E)
A EDCB EDCBA

6 7

负载160kg，最大臂展R3159mm 负载300kg，最大臂展R3159mm

外形尺寸及动作范围   单位：mm : T点动作范围 外形尺寸及动作范围   单位：mm : T点动作范围

机器人规格

10×M10
深：16

2×Ø10H7
深：8

无引火性或腐蚀性气体、液体

无水、油、粉尘等

远离电气性噪音源

以下

1
2

:
:
依照 ISO 9283。
因用途、动作而异。

（注）本表记载的是SI单位系。

**
1
2

:
:
依照 ISO 9283。
因用途、动作而异。

（注）本表记载的是SI单位系。

**

S轴（旋转）

L轴（下臂）

U轴（上臂） 
T轴（手腕旋转）

动作范围

最大速度

名称

型号

构造

负载

重复定位精度 * 1

S轴（旋转）
L轴（下臂）

U轴（上臂） 
T轴（手腕旋转）

容许惯性力矩
（GD²/4）

T轴（手腕旋转）

本体质量

设置环境

其他

电源容量

垂直多关节型（4自由度）

S轴（旋转）

L轴（下臂）

U轴（上臂） 
T轴（手腕旋转）

动作范围

最大速度

名称

型号

构造

负载

重复定位精度 * 1

S轴（旋转）
L轴（下臂）

U轴（上臂） 
T轴（手腕旋转）

垂直多关节型（4自由度）

电源容量

设置环境

本体质量

容许惯性力矩
（GD²/4）

T轴（手腕旋转）

请准备配套侧接头

装备电缆接头（基座侧）

2×Ø20H7 8×Ø22

总线电缆用管
（内径Ø12）（基座内）

无引火性或腐蚀性气体、液体

无水、油、粉尘等

远离电气性噪音源

请准备配套侧接头

装备电缆接头（基座侧）

10×M10
深：16

2×Ø10H7
深：8

总线电缆用管
（内径Ø12）（基座内）

Ø12H7

2×Ø20H7 8×Ø22

气体入口

5×Rc3/8口 带管塞

(A, B, C, D, E)



MOTOMAN-MPL160 MOTOMAN-MPL300

MOTOMAN-MPL300
YR-MPL0300-J00

300 kg
0.5 mm

−180  ̊~ +180˚
−45˚   ~ +90˚
−120  ̊~ +15.5˚
−360  ̊~ +360˚

1.57 rad/s,   90˚/s
1.75 rad/s, 100˚/s
1.92 rad/s, 110˚/s
3.40 rad/s, 195˚/s

140 kgm2

1820 kg
0˚C ~ +45˚C

20% ~ 80%RH（无结露） 
4.9 m/s2 以下

8.0 kVA

MOTOMAN-MPL160
YR-MPL0160-J00

160 kg
0.5 mm

−180  ̊~ +180˚
−45˚   ~ +90˚
−120  ̊~ +15.5˚
−360  ̊~ +360˚

2.44 rad/s, 140˚/s
2.44 rad/s, 140˚/s
2.44 rad/s, 140˚/s
5.32 rad/s, 305˚/s

80 kgm2

1700 kg
0˚C ~ +45˚C

20% ~ 80%RH（无结露） 
4.9 m/s2

8.0 kVA

机器人规格

* 2* 2

温度

湿度

振动

其他

温度

湿度

振动

视角 A

视角 B

视角 C

U

L

S

R1037 R3159

T点

P点

125
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0
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0.1
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0±
0 .1

360±0.1

320±0.1 36
0±

0.
154

0

640

64
0

1241
616625

C

B

T

A

0

Ø63H7
Ø160h6

Ø12H7

ϕ

视角 A

视角 B

视角 C
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1241
616625
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540

220±0.1

30
0±

0.1
32

0±
0.1

360±0.1

320±0.1

54
0

640
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0

C

B

L

L
T点

90˚

45˚

2162614
2776

R1124 15.5°

120°

26
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0

88
0

12
50

2204

820

2501400

0

31591037

270

S

U

T

A

0

Ø63H7
Ø160h6

P点

JL05-2A24-28PC （带盖）

JL05-6A24-28S 

JL05-2A24-28PC（带盖） 

JL05-6A24-28S 

气体入口

5×Rc3/8口 带外壳插头

(A, B, C, D, E)
A EDCB EDCBA

6 7

负载160kg，最大臂展R3159mm 负载300kg，最大臂展R3159mm

外形尺寸及动作范围   单位：mm : T点动作范围 外形尺寸及动作范围   单位：mm : T点动作范围

机器人规格

10×M10
深：16

2×Ø10H7
深：8

无引火性或腐蚀性气体、液体

无水、油、粉尘等

远离电气性噪音源

以下

1
2

:
:
依照 ISO 9283。
因用途、动作而异。

（注）本表记载的是SI单位系。

**
1
2

:
:
依照 ISO 9283。
因用途、动作而异。

（注）本表记载的是SI单位系。

**

S轴（旋转）

L轴（下臂）

U轴（上臂） 
T轴（手腕旋转）

动作范围

最大速度

名称

型号

构造

负载

重复定位精度 * 1

S轴（旋转）
L轴（下臂）

U轴（上臂） 
T轴（手腕旋转）

容许惯性力矩
（GD²/4）

T轴（手腕旋转）

本体质量

设置环境

其他

电源容量

垂直多关节型（4自由度）

S轴（旋转）

L轴（下臂）

U轴（上臂） 
T轴（手腕旋转）

动作范围

最大速度

名称

型号

构造

负载

重复定位精度 * 1

S轴（旋转）
L轴（下臂）

U轴（上臂） 
T轴（手腕旋转）

垂直多关节型（4自由度）

电源容量

设置环境

本体质量

容许惯性力矩
（GD²/4）

T轴（手腕旋转）

请准备配套侧接头

装备电缆接头（基座侧）

2×Ø20H7 8×Ø22

总线电缆用管
（内径Ø12）（基座内）

无引火性或腐蚀性气体、液体

无水、油、粉尘等

远离电气性噪音源

请准备配套侧接头

装备电缆接头（基座侧）

10×M10
深：16

2×Ø10H7
深：8

总线电缆用管
（内径Ø12）（基座内）

Ø12H7

2×Ø20H7 8×Ø22

气体入口

5×Rc3/8口 带管塞

(A, B, C, D, E)



MOTOMAN-MPL500 MOTOMAN-MPL800

MOTOMAN-MPL800
YR-MPL0800-J00

800 kg
0.5 mm

−180  ̊~ +180˚
−45˚   ~ +90˚
−120  ̊~ +15.5˚
−360  ̊~ +360˚

1.13 rad/s,   65˚/s
1.13 rad/s,   65˚/s
1.13 rad/s,   65˚/s
2.18 rad/s, 125˚/s

550 kgm2

2550 kg
0˚C ~ +45˚C

20% ~ 80%RH（无结露） 
4.9 m/s2以下

8.0 kVA

视角 A

视角 B

视角 C

MOTOMAN-MPL500
YR-MPL0500-J00

500 kg
0.5 mm

−180  ̊~ +180˚
−45˚   ~ +90˚
−120  ̊~ +15.5˚
−360  ̊~ +360˚

1.48 rad/s,   85˚/s
1.48 rad/s,   85˚/s
1.48 rad/s,   85˚/s
3.40 rad/s, 195˚/s

200 kgm2

2300 kg
0˚C ~ +45˚C

20% ~ 80%RH（无结露） 
4.9 m/s2 以下

8.0 kVA

视角 A

视角 B

视角 C
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JL05-6A24-28S 
P点P点

EDCBA EDCBA

8 9

机器人规格 机器人规格

S轴（旋转）

L轴（下臂）

U轴（上臂） 
T轴（手腕旋转）

动作范围

最大速度

名称

型号

构造

负载

重复定位精度 * 1

S轴（旋转）
L轴（下臂）

U轴（上臂） 
T轴（手腕旋转）

* 2

温度

湿度

振动

容许惯性力矩
（GD²/4）

T轴（手腕旋转）

本体质量

设置环境

其他

电源容量

无引火性或腐蚀性气体、液体

无水、油、粉尘等

远离电气性噪音源

垂直多关节型（4自由度）

1
2

:
:
依照 ISO 9283。
因用途、动作而异。

（注）本表记载的是SI单位系。

**

请准备配套侧接头

总线电缆用管
（内径Ø12）（基座内）

请准备配套侧接头

负载500kg，最大臂展R3159mm 负载800kg，最大臂展R3159mm

外形尺寸及动作范围   单位：mm :T点动作范围 外形尺寸及动作范围   单位：mm : T点动作范围

S轴（旋转）

L轴（下臂）

U轴（上臂） 
T轴（手腕旋转）

动作范围

最大速度

名称

型号

构造

负载

重复定位精度 * 1

S轴（旋转）
L轴（下臂）

U轴（上臂） 
T轴（手腕旋转）

* 2

温度

湿度

振动

容许惯性力矩
（GD²/4）

T轴（手腕旋转）

本体质量

设置环境

其他

电源容量

1
2

:
:
依照 ISO 9283。
因用途、动作而异。

（注）本表记载的是SI单位系。

**

无引火性或腐蚀性气体、液体

无水、油、粉尘等

远离电气性噪音源

垂直多关节型（4自由度）

装备电缆接头（基座侧）

Ø12H7

12×M12
深：18

Ø10H7
深：10

总线电缆用管
（内径Ø12）（基座内）

气体入口

5×Rc3/8口 带管塞

(A, B, C, D, E)

8×Ø22

2×Ø20H7

2×Ø16H7

8×Ø22

气体入口

5×Rc3/8口 带管塞

(A, B, C, D, E)

装备电缆接头（基座侧）

Ø100H7
Ø250h6

Ø10H7
深：10

12×M12
深：18

2×Ø20H7
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