
MOTOMAN 
GP FGG-Serie
Handling & Allgemeine Applikationen für den Lebensmittelbereich
GP4 FGG, GP7 FGG, GP8 FGG, GP8 FGG HS, GP12 FGG, 
GP25 FGG, GP50 FGG und GP180 FGG

Controlled by

YRC1000
micro

Controlled by

YRC1000

Steigern Sie Ihre Produktivität  
mit lebensmitteltauglichen Yaskawa- 
Manipulatoren in großer Auswahl!
Vielseitige Traglastoptionen, höchste Geschwindig-
keiten und zulässige Handdrehmomente

• Handhabung einer Vielzahl an Produkten und Montage 
verschiedener Greifer mit Traglasten von bis zu 180 kg 

• Optimierung des Beschleunigungs- und Bremsverhaltens, 
wodurch eine Verbesserung der Taktzeiten ermöglicht wird

Kompakte Anlagen
Schlanke und bedienerfreundliche Struktur

• Kompaktere Robotergehäuse reduzieren die Störkonturen 
(Minimierung des Offsets von L-U-Achsen).

• Anschluss der Manipulatorleitungen von unten am Boden 
der 1. Achse möglich. Daher weitaus geringere Aufstellfläche 
als im Vergleich zu Kabelinstallationen seitlich am Roboter.  
Der Roboter kann z.B. näher an der Wand platziert werden.

• Erhöhung der maximalen und der horizontalen Reichweite: 
Der Roboter kann dadurch einen großflächigeren Arbeits- 
bereich nutzen.

• Schlankes, geradliniges und symmetrisches Armdesign  
für Minimierung von Störkonturen mit Peripheriegeräten 
auch in sehr klein dimensionierten Räumen.

VORTEILE IM ÜBERBLICK

• Hohe IP65/67-Schutzklasse
• Maximale Leistung bei geringem Platzbedarf
• Kurze Taktzeiten, leistungsstark dank Sigma7-Motoren
• Für den Einsatz im Lebensmittelbereich (Sekundär-  

und Tertiärverpackung) 
• Tropfwasserfestes Design

www.yaskawa.eu
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Ist der Medienstecker 
an der Rückseite des 
U-Arms angeschlossen, 
schränkt sich der 
Arbeitsbereich 
entsprechend der 
Schraffierung ein.

Schützen Sie den Roboter vor:

• Korrosiven Dämpfen, Flüssigkeiten sowie explosiven Gasen 
• Eindringendem Wasser, Öl oder Staub
• Elektromagnetischen Einflüssen

6 x M4 x P0.7,
6 tief

2 x Ø 6 H7, 
6 tief

Ø
 4

2

45
°

45
°

21
±0

.1
21

±0
.1

Ø
 5

2 
h7

,
3 

tie
f

Ø
 3

0 
H

7,
 

3,
5 

tie
f

View C

Connector 
for user cable

2 x Rc 1/4 
(air inlets)

Key position
(upper side)

Detail of a

When power cable 
is led out downward

E 25
.7

View D

2 x M5 x P 0.8,
depth 4.5
(air outlets)

Connector 
for user cable

Key position
(upper side)

81
±0

.1

88
±0

.1

72±0.1

70
±0

.1
70

±0
.1 15

0

17
4

4 x Ø 9100Ø 8 H7

2 x Ø 6 H7

70±0.1 35±0.1

2 x Luft

Medienanschluss
Gegenstecker

92,5 94

9595

R/T

2 x M6 x P1.0, 
16 tief

M6 x P1.0, 
11 tief

50

R550

50

65

30

R109
S

170°

17
0°

13
7

(Ø
 5

2)

290 72

33
0

26
0

15

130°

11
0°

5022
9

55
0

92

121

55
0

265

457

531

880

127,5

17
5

12
0

40
49

32
5

65°

200°

Arbeitsbereich 
Punkt P

P

C

B

S

A

BU

L

Ist der Medienstecker 
an der Rückseite des 
U-Arms angeschlossen, 
schränkt sich der 
Arbeitsbereich 
entsprechend der 
Schraffierung ein.

4 kg

2 kg

200 300 400 500

LB

LT 300

 

100

265

125

187

224 316 447

1 kg

T-Achse
Drehmittelpunkt 

P-Punkt

72
B-Achse
Drehmittel-
punkt

Traglastdiagramm                                                                                      

Ansicht A

Ansicht C

Ansicht B

�

Controlled by

YRC1000
micro

Controlled by

YRC1000

MOTOMAN GP4 FGG

★ Entspricht ISO 9283     ★★ Variiert je nach Anwendung und Bewegungsmuster     Hinweis: SI-Einheiten werden für Spezifikationszwecke genutzt.

Technische Daten GP4 FGG

Achsen
Maximaler
Arbeitsbereich
[º]

Maximale
Geschwindigkeit
[º/s]

Maximales
Drehmoment
[Nm]

Maximales
Trägheitsmoment
[kg · m2]

Anzahl gesteuerter Achsen 6

Max. Traglast [kg] 4

S ±170 465 – – Wiederholgenauigkeit [mm] ±0,01★

L +130/–110 465 – – Max. Arbeitsbereich R [mm] 550

U +200/–65 525 – – Zulässige Temperatur [ºC] 0 bis +45

R ±200 565 8,86 0,2 Zulässige Luftfeuchtigkeit [%] 20 – 80

B ±123 565 8,86 0,2 Gewicht des Roboters [kg] 28

T ±455 1000 4,9 0,07 Mittlere Anschlußleistung [kVA] 1★★

Montagemöglichkeiten: Boden, Decke, Wand, geneigt

Schutzklasse: IP67

Neigungswinkel ohne Limitierungen

Keine Beschränkung in S-Achse



Montagemöglichkeiten: Boden, Decke, Wand, geneigt*

Schutzklasse: IP67

* Geneigte Montage unter Berücksichtigung des Winkels, 
  siehe Tabelle unten
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Schützen Sie den Roboter vor:

• Korrosiven Dämpfen, Flüssigkeiten sowie explosiven Gasen 
• Eindringendem Wasser, Öl oder Staub
• Elektromagnetischen Einflüssen

Controlled by

YRC1000
micro

Controlled by

YRC1000

MOTOMAN GP7 FGG

Technische Daten GP7 FGG

Achsen
Maximaler
Arbeitsbereich
[º]

Maximale
Geschwindigkeit
[º/s]

Maximales
Drehmoment
[Nm]

Maximales
Trägheitsmoment
[kg · m2]

Anzahl gesteuerter Achsen 6

Max. Traglast [kg] 7

S ±170 375 – – Wiederholgenauigkeit [mm] ±0,01★

L +145/–65 315 – – Max. Arbeitsbereich R [mm] 927

U +190/–70 410 – – Zulässige Temperatur [ºC] 0 bis +45

R ±190 550 17 0,5 Zulässige Luftfeuchtigkeit [%] 20 – 80

B ±135 550 17 0,5 Gewicht des Roboters [kg] 37

T ±360 1000 10 0,2 Mittlere Anschlußleistung [kVA] 1★★

★ Entspricht ISO 9283     ★★ Variiert je nach Anwendung und Bewegungsmuster     Hinweis: SI-Einheiten werden für Spezifikationszwecke genutzt.

Roboter-
Neigungswinkel
 [Grad]

S-Achsen- 
Arbeitsbereich
[Grad]

  0 ≤  ≤ 30
±170 max. Neigungswinkel 
(keine Beschränkung)

30 <  ≤ 35 ±60 max. Neigungswinkel

35 <  ≤ 40 ±50 max. Neigungswinkel

40 <  ≤ 45 ±45 max. Neigungswinkel

45 <  ≤ 50 ±40 max. Neigungswinkel

50 <  ≤ 60 ±35 max. Neigungswinkel

60 <  ±30 max. Neigungswinkel
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Montagemöglichkeiten: Boden, Decke, Wand, geneigt*

Schutzklasse: IP67

* Geneigte Montage unter Berücksichtigung des Winkels, 
  siehe Tabelle unten
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Ansicht C

Traglastdiagramm                                                                                     
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Schützen Sie den Roboter vor:

• Korrosiven Dämpfen, Flüssigkeiten sowie explosiven Gasen 
• Eindringendem Wasser, Öl oder Staub
• Elektromagnetischen Einflüssen
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micro

Controlled by

YRC1000

MOTOMAN GP8 FGG

Technische Daten GP8 FGG

Achsen
Maximaler
Arbeitsbereich
[º]

Maximale
Geschwindigkeit
[º/s]

Maximales
Drehmoment
[Nm]

Maximales
Trägheitsmoment
[kg · m2]

Anzahl gesteuerter Achsen 6

Max. Traglast [kg] 8

S ±170 455 – – Wiederholgenauigkeit [mm] ±0,01★

L +145/–65 385 – – Max. Arbeitsbereich R [mm] 727

U +255/–113 520 – – Zulässige Temperatur [ºC] 0 bis +45

R ±190 550 17 0,5 Zulässige Luftfeuchtigkeit [%] 20 – 80

B ±135 550 17 0,5 Gewicht des Roboters [kg] 35

T ±360 1000 10 0,2 Mittlere Anschlußleistung [kVA] 1★★

★ Entspricht ISO 9283     ★★ Variiert je nach Anwendung und Bewegungsmuster     Hinweis: SI-Einheiten werden für Spezifikationszwecke genutzt.

Roboter-
Neigungswinkel
 [Grad]

S-Achsen- 
Arbeitsbereich
[Grad]

  0 ≤  ≤ 30
±170 max. Neigungswinkel 
(keine Beschränkung)

30 <  ≤ 35 ±60 max. Neigungswinkel

35 <  ≤ 40 ±50 max. Neigungswinkel

40 <  ≤ 45 ±45 max. Neigungswinkel

45 <  ≤ 50 ±40 max. Neigungswinkel

50 <  ≤ 60 ±35 max. Neigungswinkel

60 <  ±30 max. Neigungswinkel



Schützen Sie den Roboter vor:

• Korrosiven Dämpfen, Flüssigkeiten sowie explosiven Gasen 
• Eindringendem Wasser, Öl oder Staub
• Elektromagnetischen Einflüssen
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MOTOMAN GP8 FGG HS
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★ Entspricht ISO 9283     ★★ Variiert je nach Anwendung und Bewegungsmuster     Hinweis: SI-Einheiten werden für Spezifikationszwecke genutzt.
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Traglastdiagramm                                                                                     

Ansicht A

Ansicht B

200 300 400

LB

LT 300

100

204

145
127

247216 346

5 kg

8 kg

80

7 kg

T-Achse
Drehmittelpunkt

P-Punkt

B-Achse
Drehmittel-
punkt



Technische Daten GP8 FGG HS

Achsen
Maximaler
Arbeitsbereich
[º]

Maximale
Geschwindigkeit
[º/s]

Maximales
Drehmoment
[Nm]

Maximales
Trägheitsmoment
[kg · m2]

Anzahl gesteuerter Achsen 6

Max. Traglast [kg] 8

S ±170 455 – – Wiederholgenauigkeit [mm] ±0,01★

L +145/–65 385 – – Max. Arbeitsbereich R [mm] 727

U +190/–70 520 – – Zulässige Temperatur [ºC] 0 bis +45

R ±190 550 17 0,5 Zulässige Luftfeuchtigkeit [%] 20 – 80

B ±135 550 17 0,5 Gewicht des Roboters [kg] 35

T ±360 1000 10 0,2 Mittlere Anschlußleistung [kVA] 1★★

Roboter-
Neigungswinkel
 [Grad]

S-Achsen- 
Arbeitsbereich
[Grad]

  0 ≤  ≤ 30
±170 max. Neigungswinkel 
(keine Beschränkung)

30 <  ≤ 35 ±60 max. Neigungswinkel

35 <  ≤ 45 ±45 max. Neigungswinkel

45 <  ±30 max. Neigungswinkel

Montagemöglichkeiten: Boden, Decke, Wand, geneigt*

IP-Schutzklasse: IP67

Option: Reinraumklasse 5
* Geneigte Montage unter Berücksichtigung des Winkels, 
 siehe Tabelle unten



MOTOMAN GP FGG-Serie
im Überblick
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MOTOMAN GP FGG-Serie
im Überblick
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Montagemöglichkeiten: Boden, Decke, Wand, geneigt*

Schutzklasse Version YR-1-25VXH12-A00 Standard:
Hauptachsen (S, L, U) IP54, Handgelenk IP67

Schutzklasse Version YR-1-25VXH12-C00:
Hauptachsen (S, L, U) IP65, Handgelenk IP67

* Geneigte Montage unter Berücksichtigung des Winkels, 
  siehe Tabelle unten
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2 x Luft

Medienanschluss
Gegenstecker

Montagemöglichkeiten: Boden, Decke, Wand, geneigt*

Schutzklasse: IP67

* Geneigte Montage unter Berücksichtigung des Winkels, 
  siehe Tabelle unten
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Schützen Sie den Roboter vor:

• Korrosiven Dämpfen, Flüssigkeiten sowie explosiven Gasen 
• Eindringendem Wasser, Öl oder Staub
• Elektromagnetischen Einflüssen

Ansicht A

MOTOMAN GP12 FGG

★ Entspricht ISO 9283     ★★ Variiert je nach Anwendung und Bewegungsmuster     Hinweis: SI-Einheiten werden für Spezifikationszwecke genutzt.

Technische Daten GP12 FGG

Achsen
Maximaler
Arbeitsbereich
[º]

Maximale
Geschwindigkeit
[º/s]

Maximales
Drehmoment
[Nm]

Maximales
Trägheitsmoment
[kg · m2]

Anzahl gesteuerter Achsen 6

Max. Traglast [kg] 12

S ±170 260 – – Wiederholgenauigkeit [mm] ±0,02★

L +155/–90 230 – – Max. Arbeitsbereich R [mm] 1440

U +155/–85 260 – – Zulässige Temperatur [ºC] 15 bis +45

R ±200 470 22 0,65 Zulässige Luftfeuchtigkeit [%] 20 – 80

B ±150 470 22 0,65 Gewicht des Roboters [kg] 155

T ±455 700 9.8 0,17 Mittlere Anschlußleistung [kVA] 1,5★★

Roboter-
Neigungswinkel
 [Grad]

S-Achsen- 
Arbeitsbereich
[Grad]

  0 ≤  ≤ 30
±170 max. Neigungswinkel 
(keine Beschränkung)

30 <  ≤ 35 ±60 max. Neigungswinkel

35 <  ≤ 45 ±45 max. Neigungswinkel

45 <  ±30 max. Neigungswinkel



Montagemöglichkeiten: Boden, Decke, Wand, geneigt*

Schutzklasse Version YR-1-25VXH25-A00 Standard: 
Hauptachsen (S, L, U) IP54, Handgelenk IP67

Schutzklasse Version YR-1-25VXH25-C00: 
Hauptachsen (S, L, U) IP65, Handgelenk IP67
* Geneigte Montage unter Berücksichtigung des Winkels, 
  siehe Tabelle unten
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Montagemöglichkeiten: Boden, Decke, Wand, geneigt*

Schutzklasse: IP65/67

* Geneigte Montage unter Berücksichtigung des Winkels, 
  siehe Tabelle unten
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P-Punkt

100 R-, T-Achse
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W = 10 kg

W = 5 kg

Traglastdiagramm                                                                                   
Schützen Sie den Roboter vor:

• Korrosiven Dämpfen, Flüssigkeiten sowie explosiven Gasen 
• Eindringendem Wasser, Öl oder Staub
• Elektromagnetischen Einflüssen

Controlled by

YRC1000

MOTOMAN GP25 FGG

Technische Daten GP25 FGG

Achsen
Maximaler
Arbeitsbereich
[º]

Maximale
Geschwindigkeit
[º/s]

Maximales
Drehmoment
[Nm]

Maximales
Trägheitsmoment
[kg · m2]

Anzahl gesteuerter Achsen 6

Max. Traglast [kg] 25

S ±180 210 – – Wiederholgenauigkeit [mm] ±0,02★

L +155/–105 210 – – Max. Arbeitsbereich R [mm] 1730

U +160/–86 265 – – Zulässige Temperatur [ºC] 15 bis +45

R ±200 420 52 2,3 Zulässige Luftfeuchtigkeit [%] 20 – 80

B ±150 420 52 2,3 Gewicht des Roboters [kg] 265

T ±455 885 32 1,2 Mittlere Anschlußleistung [kVA] 2,0★★

★ Entspricht ISO 9283     ★★ Variiert je nach Anwendung und Bewegungsmuster     Hinweis: SI-Einheiten werden für Spezifikationszwecke genutzt.

Roboter-
Neigungswinkel
 [Grad]

S-Achsen- 
Arbeitsbereich
[Grad]

  0 ≤  ≤ 30
±180 max. Neigungswinkel 
(keine Beschränkung)

30 <  ≤ 35 ±60 max. Neigungswinkel

35 <  ±30 max. Neigungswinkel
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Montagemöglichkeiten: Boden, Decke, Wand, geneigt*

Schutzklasse Version YR-1-06VX50-A00 Standard:
Hauptachsen (S, L, U) IP54, Handgelenk IP67

Schutzklasse Version YR-1-06VX50-C00:
Hauptachsen (S, L, U) IP65, Handgelenk IP67

* Geneigte Montage unter Berücksichtigung des Winkels, 
  siehe Tabelle unten

Montagemöglichkeiten: Boden, Decke, Wand, geneigt*

Schutzklasse: IP67

* Geneigte Montage unter Berücksichtigung des Winkels, 
  siehe Tabelle unten

Ansicht A

Ansicht B

Ansicht C

�

Traglastdiagramm                                                                                     

Schützen Sie den Roboter vor:

• Korrosiven Dämpfen, Flüssigkeiten sowie explosiven Gasen 
• Eindringendem Wasser, Öl oder Staub
• Elektromagnetischen Einflüssen

MOTOMAN GP50 FGG

Controlled by

YRC1000

Technische Daten GP50 FGG

Achsen
Maximaler
Arbeitsbereich
[º]

Maximale
Geschwindigkeit
[º/s]

Maximales
Drehmoment
[Nm]

Maximales
Trägheitsmoment
[kg · m2]

Anzahl gesteuerter Achsen 6

Max. Traglast [kg] 50

S ±180 180 – – Wiederholgenauigkeit [mm] ±0,03

L +135/–90 178 – – Max. Arbeitsbereich R [mm] 2061

U +206/–80 178 – – Zulässige Temperatur [ºC] 15 bis +45

R ±360 150 216 28 Zulässige Luftfeuchtigkeit [%] 20 – 80

B ±125 150 216 28 Gewicht des Roboters [kg] 585

T ±360 200 147 11 Mittlere Anschlußleistung [kVA] 4,0

Roboter-
Neigungswinkel
 [Grad]

S-Achsen- 
Arbeitsbereich
[Grad]

  0 ≤  ≤ 30 ±180 (Standard)

30 <  ≤ 35 ±60

35 <  ≤ 45 ±45

45 <  ±30



MOTOMAN GP180 FGG

Controlled by

YRC1000
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Traglastdiagramm                                                                                       
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Hinweis: 

Die Aufhängungen des Gasbalancers werden nicht mit lebensmitteltauglichem 
Schmierfett geliefert, bei Bedarf kann eine spezielle Schutzhülle optional 
angeboten werden. Bitte prüfen Sie sorgfältig, ob die Fettspezifikation konform 
mit Ihren individuellen Anforderungen ist.  
Weitere Informationen entnehmen Sie bitte dem Handbuch des Manipulators.

Technische Daten GP180 FGG

Achsen
Maximaler
Arbeitsbereich
[º]

Maximale
Geschwindigkeit
[º/sec.]

Maximales
Drehmoment
[Nm]

Maximales
Trägheitsmoment
[kg · m2]

Anzahl gesteuerter Achsen 6

Max. Traglast [kg] 180

S ±180 125 – – Wiederholgenauigkeit [mm] ±0,05

L +76/–60 115 – – Max. Arbeitsbereich R [mm] 2702

U +90/–86 125 – – Zulässige Temperatur [ºC] +15 bis +45

R ±360 182 1000 90 Zulässige Luftfeuchtigkeit [%] 20 – 80

B ±130 175 1000 90 Gewicht des Roboters [kg] 1020

T ±360 265 618 46,3 Mittlere Anschlußleistung [KVA] 5,0

Montagemöglichkeit: Boden

Schutzklasse Version:   
Hauptachsen (S, L, U) IP65, Handgelenk IP67



Alle Zeichnungsmaße in mm.
Technische Änderungen vorbehalten. Maßstäbliche Daten können 

unter robotics@yaskawa.eu.com angefordert werden.

robotics@yaskawa.eu
www.yaskawa.eu
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Yaskawastraße 1
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Tel. +49 (0) 8166/90-0
Fax +49 (0) 8166/90-103
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