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付属製品について付属製品について
KRS-2552RHVについて

RCB-4 H V について

●おもなスペック

●おもなスペック

※使用するために、パソコン用ソフトウェアを使用する必要があります。

アフターサービスについて
本製品ならびに付属品については、弊社サービス部にてご質問などへの対応を行ないます。

〒 116-0014

東京都荒川区東日暮里 4-17-7

近藤科学株式会社 サービス部

TEL 03-3807-7648（サービス直通）

土日祝祭日を除く 9:00 ～ 12:00 13:00 ～ 17:00

製品についての告知及びアップデータなどは、弊社ウェブサイトに掲載されます。

http://www.kondo-robot.com

support ＠ kondo-robot.com

※詳しいスペックについては、「Heart to Heart4 ユーザーズマニュアル」をご参照ください。

E-mail でのお問い合わせにはついては、下記アドレスにて承りますが、回答までお時
間を頂く場合がございます。あらかじめご了承ください。

このキットで使用するKRS-2552RHVは、シリアルとPWMの両方で使用できるサーボモーターです。半
二重シリアル送受信方式を採用しましたので、マルチドロップ方式でケーブルを配線することができます
。それにより、コントロールボードからの接続ケーブルの本数を減らし、見た目もすっきりとしたレイア
ウトにすることが可能です。KHR-3HVでは、シリアルモードでの使用となります。

このキットで使用するRCB-4HVコントロールボードは、２系統のICS3.0/3.5対応デバイス用SIOポートを８ポ
ート用意しており、最大３６個のICS3.0/3.5デバイスを接続可能です。
ADポートが１０ポートになり、アナログセンサーが多数使えるようになりました。また、ADポートとは別に電源
管理用AD入力も用意しています。PIO ポートが新規に１０ポート実装されました。
LED の点灯などが簡単にできるようになっております。COMポートとSIOポートは最大1.25Mbpsの高速通信
を実現しました。高速で大容量なEEPROMを採用しました。

■寸法・・・・・・・・・45 x 35 x 13(mm) ※ RCB-3 と同寸法
■重量・・・・・・・・・12g
■インターフェイス・・・SIO ポート、COM ポート、AD ポート、PIO ポート
■適正電圧・・・・・・・直流 9 ～１２V（弊社仕様 HV 電源推奨）

●Dual USBアダプターHS、またはICS USBアダプターHSを使うことで、サーボ特性を設定可能。
●最高1.25Mbpsの高速通信に対応。
●ロボット専用サーボとして両軸支持による固定が可能。
●KRS-788HVより小型でトルクが約1.5倍アップ。
●超音波モーターの採用により従来に比べて低電力での動作が可能。
●温度リミッターや電流リミッターの安全装置付き。

■外見寸法：41 x 21 x 31.5（mm） ※突起部含まず
■重量：41.5g ※付属品含まず
■最大動作角度：270°
■最大トルク：14kg-cm（11.1V時/静止状態）
■最高スピード：0.14s/60°（11.1V/無負荷状態）
■適正使用電圧：直流9〜12V（弊社仕様HV電源推奨）
■通信規格：ICS3.5
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部 品 一 覧

ケーブルガイド
（２枚）

Dual USBアダプターＨＳ
（1個）

シリアル延長ケーブル
長さ = 1.5m

（1本）

延長ケーブル
長さ = 100mm

（1本）

ボディピン
（６個）

ナイロンストラップ
（１２本）

HV電源スイッチハーネス
（1個）

YHR-A1-1
ジョイントベース2500A

（１0個）

YHR-A1-2
アッパーアーム2500A

（１０個）

YHR-A1-3
ボトムアーム2500A

（１０個）

YHR-A1-4
小径ホーン(オフセット０)

（１２個）

YHR-A1-5
フリーホーン2500B

（４個）

YHR-C1
アームサポーター2500A

（７個）

YHR-D1-1
ハンドベースB

（２個）

YHR-D1-2
ナックルB
（２個）

YHR-D1-3
サムB

（２個）

YHR-D2
ケーブルガイド(小）

（２個）

YHR-E1-1
PCBベースB

（１個）

YHR-E1-2
トップパネルB

（１個）

YHR-E1-3
トップカバーB

（１個）

YHR-E1-4
ウィングB-L

（１個）

YHR-E1-5
ウィングB-R

（１個）

YHR-E1-6
ボードカバー（SD1）

（１個）

YHR-F1-1
ベースプレートA

（１個）

YHR-F2-1
ヘッドベースA

（１個）

YHR-F2-2
フェイス（SD1）

（１個）

YHR-F2-3
ヘルメット（SD1）

（１個）

YHR-F2-4
バイザー（SD1）

（１個）

YHR-G1-1
バッテリーホルダーA

（２個）

YHR-G1-2
抜け止めB
（２個）

YHR-G1-3
パーツマウントA

（２個）

バッテリー押さえスポンジ
（１シート）

白黒線延長コード
（1本）

変換コード
（HVバッテリー用）

（1本）

Yハーネス
（1本）

保護シール
（1枚）

PARTSBAG C PARTSBAG D PARTSBAG E

PARTSBAG A PARTSBAG B

PARTSBAG F

PARTSBAG G PARTSBAG H PARTSBAG I

PARTSBAG J PARTSBAG K

PARTSBAG L

PARTSBAG M
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部 品 一 覧

2.3-6BHタッピングビス
（16本）

2.6-10BHタッピングビス
（24本）

2.6-6フラットヘッドビス
（18本）

M3-8低頭ホーン止めビス
（24本）

2-5低頭タッピングビス
（200本）

M2-4低頭ビス
（38本）

M2-6BHビス
（26本）

M2ナット
（10個）

2-6皿タッピングビス
（10本）

3-6フラットヘッドビス
（7本）

2-8低頭タッピングビス
（43本）

ＺＨ接続ケーブルＢ(ＺＨ⇔サーボコネクタ) 100ｍｍ
（２本）

ＺＨ接続ケーブルＢ(ＺＨ⇔サーボコネクタ) 200ｍｍ
（２本）

ＺＨ接続ケーブルＢ(ＺＨ⇔サーボコネクタ) 300ｍｍ
（２本）

ＺＨ接続ケーブルＢ(ＺＨ⇔サーボコネクタ) 450ｍｍ
（２本）

ＺＨ接続ケーブルＡ(ＺＨ⇔ＺＨコネクタ) 50ｍｍ
（３本）

ＺＨ接続ケーブルＡ(ＺＨ⇔ＺＨコネクタ) 100ｍｍ
（８本）

ＺＨ接続ケーブルＡ(ＺＨ⇔ＺＨコネクタ) 200ｍｍ
（２本）

接続コード類

PARTSBAG N PARTSBAG O PARTSBAG P

PARTSBAG Q PARTSBAG R PARTSBAG S

PARTSBAG T PARTSBAG U PARTSBAG V

PARTSBAG W PARTSBAG X
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組 立

2.6-10BH
タッピングビス

アームユニット L

④

⑥

⑤

④アームの接続部分を 2.6-10BH タッピン
グビス（各 1 本）でとめます。

⑤工程 9 で組み立てたアームユニットの左
腕部分をジョイントベース部分に差込み
ます。

⑥アームの接続部分を 2.6-10BH タッピン
グビス（各 1 本）でとめます。

⑦ 2.6-6 フラットヘッドビス（2 本）をボ
トム側に取り付けます。

2.6-10BH
タッピングビス

2.6-6 フラット
ヘッドビス

2.6-6 フラットヘッドビス

⑦
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組 立

アームユニット R

④アームの接続部分を 2.6-10BH タッピン
グビス（各 1 本）でとめます。

⑤工程 9 で組み立てたアームユニットの右
腕部分をジョイントベース部分に差込み
ます。

⑥アームの接続部分を 2.6-10BH タッピン
グビス（各 1 本）でとめます。

⑦ 2.6-6 フラットヘッドビス（2 本）をボ
トム側に取り付けます。

⑧フェイス（SD1）にバイザー（SD1）を
2-8 低頭タッピングビス（2 本）で取り
付けます。

⑨ヘッドベースをフェイスとヘルメット
（SD1）ではさみこみ、2-8 低頭タッピ
ングビス（3 本）で取り付けます。

※ヘッドベースの突起部分がフェイスと 
ヘルメットにはまるようになっていま
す。

④

⑤

⑧

⑨

⑦

⑥

2.6-6 フラット
ヘッドビス

フェイス

バイザー

ヘルメット

2-8 低頭タッピングビス 

2-8 低頭
タッピングビス 

2.6-10BH
タッピングビス

2.6-10BH タッピングビス
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組 立

腕部の配線まとめ

脚部の配線まとめ

腰部の配線まとめ
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付録／「KHR-3HVを腰ヨー軸タイプで組み立てる」

モーションの調整方法は標準タイプと同じです。

P.68〜 79 を参考に作業してください。

なお、プロジェクトは以下のものをご使用ください。

・ 「ニュートラル (KHR-3HV)(V2.3)」 → 「ニュートラル (TW_KHR3)(V2.3)」

・ 「Hello_KHR3(V2.3)」 → 「TW_KHR3(V2.3)」
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