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I>X SCARA

IX SCARA Robot Series

Index

Standard-Typ Die Scara-Roboter in der Standardausfiihrung zeichnen sich durch héchste Leistung und
N N N . Anwenderfreundlichkeit in ihrer Klasse aus. Wahlbare Armléangen (von 250 mm bis 800 mm)
Serie bieten lhnen die erforderliche Flexibilitét, ein breites Anwendungsfeld abzudecken.

Armlange Modell* Seite
250mm IX-NNN2515[H] 09
350mm IX-NNN3515[H] 10

500mm IX-NNN5020[H] (5030[H]) 11

600mm IX-NNN6020[H] (6030[H]) 12

700mm IX-NNN7020[H] (7040[H]) 13

800mm IX-NNN8020[H] (8040[H]) 14
*[H]: Hochleistungsversion

Hochgeschwindigkeits-Txp
N N ) Die Hochgeschwindigkeitausfiihrung bietet eine hohere Geschwindigkeit und kiirzere
S Serie Zykluszeit durch Verwendung eines besonders leistungsstarken Motors.

Armlange Modell* Seite
500mm IX-NSN5016[H] 15
600mm IX-NSN6016[H] 16

*[H]: Hochleistungsversion

Staub-/Spritzwassergeschutzter Typ
N NW ) Dieser Typ erfillt die Schutzart IP65 und ist fir den Einsatz unter ungiinstigen Umgebungs-
Serie bedingungen geeignet, bei denen er feinkdrnigem Staub und Spritzwasser ausgesetzt ist.

— -—

Armlange Modell* Seite
250mm IX-NNW2515[H] 17
350mm IX-NNW3515[H] 18

500mm IX-NNW5020[H] (5030H) 19

600mm IX-NNW6020[H] (6030[H]) 20

700mm IX-NNW7020[H] (7040[H]) 21

800mm IX-NNW8020[H] (8040[H]) 22
*[H]: Hochleistungsversion

Wandmontage-Typ

T N N . Diese Ausfuhrung ist fur einen Einsatz mit Wandbefestigung gedacht. Damit kann der Raum
Serie unterhalb des Scara-Roboters noch effektiv fir andere Konstruktionen genutzt werden.

Armlange Modell* Seite
300mm IX-TNN3015[H] 23
350mm IX-TNN3515[H] 24

*[H]: Hochleistungsversion

0 1 Ubersicht SCARA-Roboter



I>X SCARA

Inverser Wandmontage-Typ

U N N ) Dieser Roboter gleicht dem fur Wandmontage (TNN), wird aber umgekehrt montiert.
Serie Der UNN ist die ideale Losung flr Einsatzfélle, in denen der Roboter "liber Kopf" arbeiten muss.

Armlange Modell* Seite
300mm IX-UNN3015[H] 23
350mm IX-UNN3515[H] 24

*[H]: Hochleistungsversion

Decken montag e-Typ Dieser Roboter wird fiir seinen Einsatz an der Decke befestigt. Damit kann der Raum

unterhalb des Roboters in idealer Weise ausgenutzt werden und gibt Ihnen die Mdglichkeit,

H N N Serie Ihre Ausriistung entsprechend auszulegen.

Armlange Modell* Seite s T

500mm IX-HNN5020[H] 25 "

600mm IX-HNN6020[H] 26 e

700mm IX-HNN7020[H] (7040[H]) 27 i [ b4 l

800mm IX-HNN8020[H] (8040[H]) 28 ‘ ]

|

*[H]: Hochleistungsversion

Inverser Deckenmontage-Typ

I N N ) Dieser Roboter gleicht dem fur Deckenmontage (HNN), wird aber umgekehrt montiert.
Serie Der INN ist die ideale Losung fur Einsatzfalle, in denen der Roboter "liber Kopf"' arbeiten muss.

Armléange Modell* Seite

500mm IX-INN5020[H] 25 : - — JJI- "

600mm IX-INN6020[H] 26 13¢ :

700mm IX-INN7020[H] (7040[H]) 27 |

800mm IX-INN8020[H] (8040[H]) 28 !

;n~ ol
*[H]: Hochleistungsversion
Reinraum -Typ Dieser Roboter verursacht nur geringste Staubentwicklung und ist somit ideal fiir Einsétze in einer
) Reinraumumgebung. Die Luft innerhalb des Roboters kann zur Erzeugung eines Unterdruckes

N N C Serie abgesaugt werden, wenn Bedingungen nach ISO-Reinraumklasse 4 erfiillt werden missen.

600mm  IX-NNC6020[H] (6030[H]) 32

700mm  IX-NNC7020[H] (7040[H]) 33

800mm _ IX-NNC8020[H] (8040[H]) 34 ' ‘ '
*[H]: Hochleistungsversion '

Armlange Modell* Seite = ol
&
250mm___IX-NNC2515[H] 29 ] &
350mm  IX-NNC3515[H] 30 i
500mm  IX-NNC5020[H] (5030[H]) 31 # _ -
.
L]
, =

—
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IDX SCARA

IX SCARA Serie

Merkmale

Hohe Benutzerfreundlichkeit, Modellvielfalt, Preis-Leistungs-Relation
Neue 3-Phasen-Hochleistungsversion IX-H mit reduzierter Zykluszeit

Die Roboter der IX-Serie weisen mit die besten Leistungsdaten ihrer Klasse auf hinsichtlich Hochgeschwindigkeits-

verhalten, Nutzlast und Positionier-Wiederholgenauigkeit.

Hohe Verfahrgeschwindigkeit,
Nutzlast und Genauigkeit

Standard-Zykluszeit: um 0,29/0,28 s (1)
Positionier-Wiederholgenauigkeit: £0.01mm/+0.005° (+2)
Max. Nutzlast: 20 kg (-3

*1 Die Standardzykluszeit ist die Zeit fir eine
reziproke Bewegung iber eine senkrechte
Strecke von 25 mm und einen waagerechten
Weg von 300 mm (Grobpositionierung). Diese
basiert auf der Grund-/Hochleistungsversion
des High-Speed-Typs NSN mit Armlange 500.

*2 +0.015 mm/+0.005° bei Armlange 700/800

*3 Bei Armlénge 700/800

300 mm (12 Zoll)

25 mm
(1 Zoll)

Optimierte Beschleunigungsfunktion*

Bei Eingabe der Betriebsparameter wie Transportgewicht und
Spezifizierung der dafuir optimalen Beschleunigung wird auf
einfache Weise ein Betrieb mit minimaler Zykluszeit erreicht.

Hohe Beschleunigung
(Verzodgerung) mit leichter Last

Geringe Beschleunigung
(Verzdgerung) mit schwerer Last

*Nur Hochleistungsversion

Verbesserte Nachflihrgenauigkeit
und Interpolation

Die Roboter der IX-Serie bieten eine
verbesserte Bahngenauigkeit und
Interpolation als Ergebnis einer
hoheren Verarbeitungsgeschwindig-
keit der Steuerung und steifer
Roboterkonstruktion.

Der Roboter kann ebenfalls drei-
dimensionale Kreis- und Bahnbewe-
gungen fir problemlose und genaue
Beschichtungsarbeiten abfahren.

e Operand 1 Operand 2
PATH P1 P20

P1 Startposition

P20 Zielposition

Das Verfahren entlang
einer Bahn stitzt sich auf
viele Positionsdaten, die
mit einer einzigen
Programmzeile abgefahren
werden kann.

0 3 Merkmale SCARA-Roboter

4Anwenderfreund|iche Anschlisse

6

;

Oben auf dem Roboter befindet sich ein fur den Anwender
vorgesehener D-sub/25-Kontakt-Steckverbinder. Dariiber hinaus
sind fur den Anwender je zwei Pneumatikanschliisse mit @4 mm
und @6 mm fiir unterschiedliche Verwendung vorhanden.

Mit dem Bremsschalter am Roboter kann die Bremse ge6ffnet
werden, selbst wenn die Stromversorgung zur Steuerung
ausgeschaltet ist (*1).

Eine Warnleuchte zeigt alle im Roboter auftretenden Fehler an (*2).

s *1 Unabhangig davon, ob der
Bremsschalter betéatigt wurde
oder nicht, muss eine 24 V-
Spannung zur Verfigung gestellt
werden.

*2 Die Warnleuchte muss vom
Anwender verdrahtet werden.

Leichte Programmierung

Die Roboter der IX-Serie arbeiten mit der Programmiersprache
Super-SEL, die bei kartesischen IAl-Robotersystemen schon
langjéhrig angewendet wird. Mit dieser Super-SEL-Programmier-
sprache kdnnen komplexe Aufgaben ohne groRen Aufwand
programmiert werden. Das erforderliche Programm kann sofort
ohne Kenntnis der Robotersprache erstellt werden.

Druckbewegung der Z-Achse

Die Z-Achse (senkrechte Achse)
kann gegen das Werkstlick gedriickt
werden, um so den Roboter fir
Presspassungen einzusetzen oder
ein vorgegebenes Moment aufzubrin-
gen.

—
— S
Ag—

fIry

Einfache Uberwachung von Kollisionszonen

Innerhalb des Arbeitsbereiches
des Roboters kdnnen bis zu 10
Kollisionstuiberwachungszonen
eingerichtet werden. Wenn das
Werkstiick in eine Uberwachungs-
zone eintritt, gibt der Roboter ein
Warnsignal aus.

*Das Werkstitick muss jedoch innerhalb einer

Zone flir mindestens 5 ms verbleiben, um
exakt erkannt zu werden.

L)
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I>X SCARA

Neue Tempomatfunktion tber Varianten fir alle Industriebranchen
Position der Z-Achse*

Die Roboter der IX-Serie gibt es in 5 Varianten:

Das automatisch berechnete Geschwindigkeitslimit entsprechend - Standard
der Z-Achs-Position verhindert eine plastische Verformung der » Hochgeschwindigkeit
Kugelumlaufspindel. = Reinraum

., . .
Nur Hochleistungsversion = Staub- und spritzwassergeschutzt

= Wand-/Deckenmontierbar (normal oder invers)
Die 5 oben genannten Typen sind fur ein breites
Anwendungsspektrum geeignet.

Ansteuerung von SCARA- plus
zwel zusatzlichen Linear-Robotern

Die XSEL-PX/QX kann SCARA-Roboter mit bis zu zwei

zusatzlichen Achsen ansteuern, in Kombination mit Einzel-
Schnelle Bewegung Langsame Bewegung achsen und/oder kartesischen Robotern (Gesamtleistung:

bei hoher Z-Achs-Position bei niedriger Z-Achs-Position 2400 W). Bei SCARA-Robotern mit einer Armléange 500/600

kdnnen zwei Achsen mit 750 W zusammen betrieben werden.
-

Kompletter Absolut-Betrieb

Alle Modelle sind mit 17-bit seriellen absoluten Messgebern
ausgerstet. Prézise Positionierbewegungen kénnen so
ausgeflhrt werden, ohne dass der Roboter jedes Mal zu
seinem Nullpunkt zuriickkehren muss. Wenn erforderlich,
kann der Roboter auf einfache und exakte Weise mit Hilfe P
einer zweckentsprechenden Vorrichtung absolut genullt \ -

werden (siehe ,Roboteroptionen” auf Seite 36). e

1 O Verbesserte Roboterbewegung*
Die IX-H 3-Phasen-Hochleistungsversion gleicht die Beschleu- 1 3 Ro bOCy| in d er Gateway-Fu n ktiO n

49

o v

wuweibold T

nigungs-/Verzdgerungsdauer bei Punkt-zu-Punkt-Betrieb an.

Dadurch wird eine gleichméRige 1-stufige Bewegung erzielt im Bis zu 16 RoboCylinder-Achsen kénnen bei Nutzung

Gegensatz zur unruhigen 2-stufigen Bewegung der 1-Phasen- der Gateway-Funktion in einem SEL-Programm
Grundleistungsversion. “Nur via serieller Kommunikation zusatzlich betrieben werden.
= ‘ Hoch- Dabei kdnnen die Positionsdaten der RoboCylinder
% ‘: leistungs- geandert bzw. die laufende Position ausgelesen werden.
2 version
v
0
w
O]

i : ZEIT
Beschleunigungs-/ i P— .
Verzogerungs-Zeit : Beispiel: Einspannvorrichtung
: SCARA-Roboter mit RC Greifer

‘ Angeglichene Positionierzeit i ) nutzt Gateway-Funktion

Beschleunigung/Verzdgerung der IX SCARA Grundleistungsversion

% a1y 1 FlieBbandverfolgungsfunktion (optionay

Bei SCARA-Robotern mit

einer Armlange 500/600

ist die SCARA-Steuerung
Arm 2 PX/QX so konfigurierbar, @
dass Werkstuicke auf dem
FlieBband mittels eines
visuellen Sensorsystems
nachverfolgt und
synchron mit der
T O\ BT FlieRbandbewegung

gungs-/Verzégerungs-Zeit _ aufgenommen werden

Angeglichene Positionierzeit kénnen

GESCHWINDIGKEIT

Beschleunigung/Verzdgerung der IX SCARA Hocheistungsversion

Merkmale SCARA-Roboter 0 I
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IX SCARA Serie

Spezifikationen/Hinweise

Technische Daten Roboter-serie Ix SCARA: 1-Phasen-Grundleistungsversion
Armlange (mm) und max. Mehrachsengeschwindigkeit (mm/s) | Standard-|  Nutzlast (*2) Hub vertikale Achse
Typ 250 | 350 | 500 | 600 | 700 | 800 [PMUseECDY Nenmlast Hichstast Standard|0ptional Modell Seite
mm mm mm mm mm mm | (sek) | (kg) | (kg) (mm)
142 _
Il.'? 3142 046| 1 | 3 |150 IX-NNN2515 9
e 3979 - i
| 397 053| 1 | 3 |150 IX-NNN3515 10
?tandard- 6283 0.44| 2 | 10 | 200 | 300 |IX-NNN5020 (5030) 11
yp
NN I } 7121 0.52| 2 | 10 | 200 | 300 |IX-NNN6020 (6030) | 12
= 7
¥ 659/ 050 | 5 | 20 | 200 | 400 |IX-NNN7020 (7040) 13
71211052| 5 | 20 | 200 | 400 |IX-NNNB020 (8040) 14
Hochge- 4712 um - ix
s “‘.’,\ ey 020 | 1 | 3 |160 IX-NSN5016 15
ts T "
NN ) 3 2236 ose| 1| 3 [160 | - [iX-NSNG016 16
P 142 - ix
| 3142 051 1 | 3 |150 IX-NNW2515 17
i
Staub-/ L 3979 059| 1 | 3 |150 | - [IX-NNW3515 18
Spritz-
wasserge [N 6283 049 | 2 | 10 | 200 | 300 [IX-NNW5020 (5030) | 19
schiitzter 7121
T ] 121 055 2 | 10 | 200 | 300 |IX-NNW6020 (6030) | 20
NNW b o
v 6597 052 | 5 | 20 | 200 | 400 |IX-NNW7020 (7040) | 21
71211052 5 | 20 | 200 | 400 |IX-NNW8020 (8040) 22
Wandmon- n 3960 049 1 | 3 [150 | - [IX-TNN3015 23
tage-Typ
NN d-“ 3979 053| 1 | 3 |150 | - [IX-TNN3515 24
e T 3960 049| 1 | 3 |150| - [IX-UNN3015 23
tage-Typ L
ONN U 3979 053| 1 | 3 |150| - [IX-UNN3515 24
6283 _
7 628 0.44| 2 | 10 | 200 IX-HNN5020 25
nge | T" 7121 052 2 | 10 | 200 | - [IX-HNN6020 26
[
LVNPN 5 \j 6597 050 | 5 | 20 | 200 | 400 |IX-HNN7020 (7040) 27
71211052 5 | 20 | 200 | 400 |IX-HNNB020 (8040) 28
6283 - ix
o 6283 0.44| 2 | 10 | 200 IX-INN5020 25
m;ge n —h 7121 052| 2 | 10 [200| - |iX-INN6020 2
v A | 6597 0.50| 5 | 20 | 200 | 400 |IX-INN7020 (7040) 27
INN
71211052 5 | 20 | 200 | 400 [IX-INN8020 (8040) 28
r) 3142 049 1 | 3 |150| - [ix-NNC2515 29
- 7 - -
3979 058 1 | 3 |150 IX-NNC3515 30
$ye}']”fa“m' 6283 047 | 2 | 10 | 200 | 300 |IX-NNC5020 (5030) 31
NNC ) 7121 054 2 | 10 | 200 | 300 |IX-NNC6020 (6030) 32
r 6597 0.52| 5 | 20 | 200 | 400 |IX-NNC7020 (7040) 33
71211052 5 | 20 | 200 | 400 |IX-NNC8020 (8040) 34

(*1) Die Standardzykluszeit wurde unter den folgenden Bedingungen gemessen.
(Armlange 250 bis 600 mm) Last von 2 kg Uber horizontale Distanz von 300 mm und vertikale Distanz von 25 mm
(Armlange 700/800 mm) Last von 5 kg Uber horizontale Distanz von 300 mm und vertikale Distanz von 25 mm

(*2) Die Nenn-Nutzlast gibt das maximale Gewicht an, das bei maximaler Geschwindigkeit und Beschleunigung transportiert werden kann.
Die Hochst-Nutzlast gibt das maximale Gewicht an, das bei geringerer Geschwindigkeit und Beschleunigung transportiert werden kann.

0 5 Spezifikationstabelle SCARA-Roboter



I>XX SCARA

Technische Daten Roboter-Serie IX-H SCARA: 3-Phasen-Hochleistungsversion
Armlange (mm) und max. Mehrachsengeschwindigkeit (mm/s) | Standard- |~ Nutzlast (*2) Hub vertikale Achse
Typ 250 | 350 | 500 | 600 | 700 | soo [PMUSTE(Uf Nennlast [Hochstast Standard|0pti0na| Modell Seite
I‘_’) e 040| 1 | 3 |150 | - |IX-NNN2515H 9
8 4042 042 1 | 3 |150 | - [IX-NNN3515H 10
Standard- 6381 0.39| 2 | 10 | 200 | 300 |IX-NNN5020H (5030H) | 11
Typ ¥
NNN I 7232 0.43| 2 | 10 | 200 | 300 |IX-NNN6020H (6030H) | 12
§ _,rl
¥ 7010 042 5 | 20 |200 | 400 [IX-NNN7020H (7040H) | 13
79861043 5 | 20 [200 | 400 |IX-NNN8020H (8040H) | 14
. 5007 um - ix
J-:\ 2007 oos | 1| 3 |160 IX-NSN5016H 15
(18
i 2983 om0 | 1 | 3 |160| - [Ix-NSN6016H 16
* 3191 - ix
rl 3191 045| 1 | 3 |150 IX-NNW2515H 17
il
Statb y i 4042 047 1 | 3 [150| - [IX-NNW3515H 18
Spritz-
wasserge- (R 6381 0.43| 2 | 10 | 200 | 300 |IX-NNW5020H (5030H) | 19
schiitzter
a 71232 0.47 | 2 | 10 | 200 | 300 |IX-NNW6020H (6030H) | 20
T 9 7010 0.45| 5 | 20 | 200 | 400 [IX-NNW7020H (T040H) | 21
75861 0.46| 5 | 20 | 200 | 400 [IX-NNW8020H (8040H) | 22
1 — ix
L H m 3616 041| 1 | 3 |150 IX-TNN3015H 23
P ||
™ 4042 042 1 | 3 |150| - [IX-TNN3515H 24
Inverser — 3616 - i
e r““lj 3616 041| 1 | 3 |150 IX-UNN3015H 23
tage-Typ
i U 4042 042| 1 | 3 |150 | - [IX-UNN3515H 24
6381 039| 2 | 10 | 200 | - [IX-HNNS020H 25
Decken- oy 7232 - .
s [ “PF 1232 0.43| 2 | 10 | 200 IX-HNN6020H 2
T W 701 i
e Y \j 7010 042 | 5 | 20 | 200 | 400 [IX-HNN7020H (7040H) | 27
79861043 | 5 | 20 | 200 | 400 |IX-HNN8O20H (8040H) | 28
6381 - |ix
o 6381 0.39| 2 | 10 | 200 IX-INN5020H 25
ecker- [ - 7232 043 2 | 10 |200 | - |IX-INN6O20H 2
montage-- |
p v 7010 0.42| 5 | 20 | 200 | 400 |IX-INN7020H (7040H) | 27
INN
75861 0.43| 5 | 20 | 200 | 400 [IX-INN8020H (8040H)| 28
r) 3191 044 1 | 3 |150| - [Ix-NNC2515H 29
: 4042 - |ix-
4042 046| 1 | 3 |150 IX-NNC3515H 30
6381 0.41| 2 | 10 | 200 | 300 |IX-NNC5020H (5030H) | 31
‘ 7232 045| 2 | 10 | 200 | 300 [IX-NNC6020H (6030H) | 32
. 7010 0.45| 5 | 20 | 200 | 400 |IX-NNC7020H (7040H) | 33
79861 046 5 | 20 [200 | 400 |IX-NNC8020H (8040H) | 34

(*1) Die Standardzykluszeit wurde unter den folgenden Bedingungen gemessen.
(Armlénge 250 bis 600 mm) Last von 2 kg tber horizontale Distanz von 300 mm und vertikale Distanz von 25 mm
(Armléange 700/800 mm) Last von 5 kg tiber horizontale Distanz von 300 mm und vertikale Distanz von 25 mm

(*2) Die Nenn-Nutzlast gibt das maximale Gewicht an, das bei maximaler Geschwindigkeit und Beschleunigung transportiert werden kann.
Die Hochst-Nutzlast gibt das maximale Gewicht an, das bei geringerer Geschwindigkeit und Beschleunigung transportiert werden kann.

Spezifikationstabelle SCARA-Roboter 0 6



I>X SCARA

IX SCARA Serie

Spezifikationen/Hinweise

Hinweise Roboter-Serie IX SCARA

(Hinweis 1)
Wiederholgenauigkeit

Die ,Wiederholgenauigkeit" ist die Positioniergenauigkeit bei sich wiederholenden Bewegungen vom Start zu
einer abgespeicherten Position bei gleicher Geschwindigkeit, Beschleunigung und Armbewegungsrichtung.

Die angegebene Wiederholgenauigkeit wird bei einer konstanten Umgebungstemperatur von 20°C gemessen.
Sie ist aber nicht mit der ,absoluten Positioniergenauigkeit” gleichzusetzen.

Zu beachten ist, dass die Wiederholgenauigkeit anders als spezifiziert ausfallen kann, wenn die Armbewegungs-
richtung wechselt, die Positionierung von mehreren unterschiedlichen Positionen zur abgespeicherten Position
erfolgt oder sich die Betriebshedingungen wie Geschwindigkeits- und Beschleunigungseinstellung andern.

(Hinweis 2)
Max. Geschwindigkeit

Die angegebene maximale Verfahrgeschwindigkeit ist die Geschwindigkeit, die bei einem Punkt-zu-
Punkt-Steuerungsbetrieb (PTP) zwischen zwei Punkten erreicht wird. Hochgeschwindigkeitsbewegungen
sind bei einem Bahn-Steuerungsbetrieb (CP) begrenzt (erforderliche Interpolation). Auch erfordert die
Bewegung beim Absinken der Vertikal-Achse eine verminderte Geschwindigkeit und Beschleunigung.

(Hinweis 3)
Standard-Zykluszeit

Die ,Standardzykluszeit* bezieht sich auf die Zeit fir eine reziproke Hubbewegung bei max. Geschwindigkeit unter
folgenden Bedingungen. Sie gilt als allgemeiner Uberschlagswert bei Hochstleistung (Grobpositionierung).

(Armlange 250~600) Last: 2 kg; vertikaler Weg: 25 mm; horizontaler Weg: 300 mm
(Armlange 700/800) Last: 5 kg; vertikaler Weg: 25 mm; horizontaler Weg: 300 mm

Vertikale
<Achtung> Bewegung
Die Standardzykluszeit ist die benétigte Zeitdauer bei Betrieb mit max.

Geschwindigkeit; dennoch darf der Roboter nicht ununterbrochen mit
max. Geschwindigkeit arbeiten.

Horizontale Bewegung

(Hinweis 4)
Nutzlast

,Nutzlast" ist die maximal zu transportierende Zuladung. Dabei wird nach Nennlast und
Hochstlast spezifiziert. Die Nennlast gibt das max. Gewicht an, das mit max. Geschwindigkeit
und Beschleunigung transportiert werden kann. Die Hochstlast gibt das max. Gewicht an, das
mit reduzierter Geschwindigkeit und Beschleunigung transportiert werden kann.

Bei Transport einer Last, die zwischen Nenn- und Hochstlast liegt, ist eine entsprechende

Reduzierung der Beschleunigung erforderlich.

(Hinweis 5)
Achse 3 (vertikal):
Druckkraft

,3. Achse: Druckkraft” stellt die Druckkraft dar, die am vorderen Ende der vertikalen Achse wirkt.
Der Maximumwert der Druckkraft liegt bei 70 %, beim Hochgeschwindigkeitstyp bei 65 %.

(Der absolute Wert wird in der Spalte ,Maximumwert” in der Modellspezifikation angegeben)

Der ,Minimumwert” der Druckkraft liegt bei 40 % der maximalen Druckkraft. Der Einstellwert kann
zwischen 40 % und 70 % des Maximalwerts liegen (40 % und 65 % beim Hochgeschwindigkeitstyp).

(Hinweis 6)
Achse 4 (rotierend):
zul. Tragheitsmoment

»4. Achse: Zulassiges Tragheitsmoment” gibt das zuléssige Tragheitsmoment der 4. Achse des
SCARA-Roboters, berechnet auf den Drehpunkt, an.

Der Versatz vom Drehpunkt der 4. Achse zum Schwerpunkt des Werkzeuges darf 40 mm nicht
Uberschreiten. Befindet sich der Schwerpunkt des Werkzeuges im gréReren Abstand vom Drehpunkt
der 4. Achse, mussen die Geschwindigkeit und/oder Beschleunigung entsprechend verringert werden.

(Hinweis 7)
Warnleuchte

Die Warnleuchte befindet sich auf dem 2. Arm des SCARA-Roboters.

Sie kann so verdrahtet werden, dass sie bei einer bestimmten Bedingung aufleuchtet, zum Beispiel,
wenn die Steuerung einen Fehler verursacht. Um die Warnleuchte einzusetzen, muss der Anwender die
Verdrahtung so ausflhren, dass die Warnleuchte auf ein Ausgangssignal der Steuerung anspricht und
eine 24 V-Gleichspannung zum entsprechenden LED-Anschluss ausgibt.

(Hinweis 8)
Bremsschalter

Um die Bremse zu losen, muss eine 24 V-Spannung unabhé&ngig davon, ob der Bremsschalter
eingeschaltet ist oder nicht, bereitgestellt werden. (24 V-Spannung von einer eigenen Stromversorgung,
die von der 24 V-Spannungsversorgung fur die Ein-/Ausgénge getrennt ist).

(Hinweis 9)
Kabellange

Die Kabel fiir Motor und Enkoder der SCARA-Roboter werden direkt am Roboter angeschlossen.

Die Roboter der IX-Serie verfiigen tber keine Steckverbinder, so dass eine Anderung der Kabellange am
gelieferten Roboter aufwendig wird. Bei der Bestellung sollte deshalb eine Lange von 5 m (Code: 5L)
oder 10 m (10L) bevorzugt werden. (Die Léange der Pneumatikanschlusse betragt 150 mm.)

Arbeitsbereich

Bei Durchfiihrung eines Absolut-Resets oder Wechsel der Armbewegungsrichtung ist darauf zu achten,

‘ Der Bremsschalter befindet sich ebenfalls auf dem 2. Arm des Roboters neben der Warnleuchte.
I dass keine Peripherie den Arm behindert, wenn dieser voll ausféhrt.

Beschleunigungs-
einstellungen

SCARA-Roboter diirfen bei allen Transportgewichten mit 100 % der Maximalbeschleunigung betrieben werden.

Wenn Vibrationen oder Uberlastfehler auftreten, ist die Beschleunigung entsprechend zu reduzieren. (Die Betriebszeiten
differieren bei unterschiedlichen Transportgewichten, auch bei gleicher Beschleunigungs- und Geschwindigkeitseinstellung)
*Referenz-Einstellungen zur Beschleunigung siehe Seite 45.

*(Hinweis 1) bis (Hinweis 9) beziehen sich auf die Anmerkungen auf den weiteren Produkt-Katalogseiten.

0 7 Hinweise SCARA-Roboter



I>X SCARA

IX SCARA Serie

Modellbezeichnungen

Die AuswahIimadglichkeiten variieren zwischen den einzelnen Robotermodellen.
Die genauen Angaben finden Sie auf der zu dem einzelnen Roboter gehdrigen Seite.

Grundleistungsserie: IX-0002515/3515/5000/6000/7000/8000
[Hochleistungsserie: IX-0002515H/3515H/5000H/6000H/7000H/8000H]

L — - " ]

@ Serie @ Typ ® Kabellange @ Passende Steuerung
SCARA -Roboter 5L 5 m (Standard) ’ T2 ‘ XSEL-PX/QX ‘
10L 10m
2515[H] Armlange 250mm | Vertikalachse 150mm @ Serie
3515[H] Armlange 350mm | Vertikalachse 150mm
5020[H] Armldnge 500mm | Vertikalachse 200mm ) )
5030[H] Standard-/ 9 Vertikalachse 300mm Gibt den Serien-Namen an.
6020[H] & Armlinge 600mm | Vertikalachse 200mm
NNN ™ 6o30jr) | Tabletop- 9 Vertkalachse 300mm
7020[H] Typ Amlénge 700mm | ertkalachse 200mm
7040[H] Vertikalachse 400mm ® Typ
8020[H] Armlange 800mm | Vertikalachse 200mm
8040[H] Vertikalachse 400mm
Gibt die Ausfiihrung an (standard, hochtourig,
[ NSN [-B80160H] | Hg_chi?eschwm- | Armiénge 500mm _| Vertkalachse 160mm| staub-/spritzwassergeschiitzt, wandmontiert,
l | 6016[H] | digkeits-Typ | Armiange 600mm | vertikalachse 160mm] deckenmontiert oder reinraumgeeignet) sowie
2515[H] Amlange 250mm | Vertkalachse 150mm Arm- und Z-Achsen-Lange.
3515[H] Armlénge 350mm | Vertikalachse 150mm NNN  Standard-/Tabletop-Typ
5020[H] 5 Vertikalachse 200mm NSN  Hochgeschwindigkeits-Th
5030(H] | Staub- | ATMIAngeS00mM - F o alachse s00mm bg oo g zp
— 6020[H]_| Spritzwasser- AmEnGe 600mm Vertikalachse 200mm NNW  Staub-/Spritzwassergeschitzter Typ
6030[H] | geschiitzter g Vertikalachse 300mm TNN  Wandmontage-Typ
7020[H] Typ Armléinge 700mm  |-Lertkalachse 200mm UNN  Inverser Wandmontage-Typ
7040[H] Vertikalachse 400mm HNN  Deckenmont T
8020[H] Armlange 800mm | Verikalachse 200mm eckenmontage-Typ
8040[H] Vertikalachse 400mm INN  Inverser Deckenmontage-Typ
NNC Reinraum-Typ
[ NN [ 3015[H] | Wandmontage- | Armiange 300mm | Vertialachse 150mm|
l | 3515[H] Typ | Armlange 350mm | Vertikalachse 150mm|
| UNN |-305[H] | inverser Wend- | Armiainge 300mm | Vertkalachse 150mm| ® Kabellange
l | 3515[H] | montage-Typ | Armlénge 350mm | Vertikalachse 150mm|
5020[H] Armlange 500mm _| Vertikalachse 200mm Gibt die Lange des Verbindungskabels
6020[H] Decken- Armlange 600mm__| Vertikalachse 200mm zwischen Roboter und Steuerung an,
7020[H] 5 Vertikalachse 200mm entweder 5 m (standard) oder 10 m.
HNN 7040[H] mO_T_tage- Armlange 700mm Vertikalachse 400mm
8020[H] P Armlange 800mm |- ertkalachse 200mm
8040[H] Vertikalachse 400mm
5020[H] Armlange 500mm _| Vertikalachse 200mm @ Passende Steuerung
6020[H] Inverser Armlange 600mm | Vertikalachse 200mm
INN 7020[H] Decken- Armléinge 700mm Vertikalachse 200mm Gibt den Steuerungstyp mit der einsetz-
gg‘z‘gm} montage- xegyta:acnse ‘2‘88”"” baren Steuerung an.
T Armla 800! ertialacnse mm .
8040[H] P miange SBMM [\ ertikalachse 400mm T2: XSEL-PX/QX
2515[H] Armlange 250mm__ | Vertikalachse 150mm
3515[H] Armlange 350mm | Vertikalachse 150mm
5020[H] N Vertikalachse 200mm
5030[H] Armiange 500mm Vertikalachse 300mm
6020[H] Reinraum- Armlange 600 Vertikalachse 200mm
ANS 6030[H] Typ MIange oMM | Vertialachse 300mm
7020[H] u Vertikalachse 200mm
7040[H] Armidnge 700MM 1 - ialachse 400mm
8020[H] Armlange 800mm Vert!kalachse 200mm
8040[H] Vertikalachse 400mm

Modellbezeichnungen SCARA-Roboter 0 8



I>X SCARA robot

m Modellspez. IX —NNN2515[H] _|:| — T2 “

Serie Typ Kabellange Passende Steuerung ? w
Standardtyp 5L :5m (Standard) T2: XSEL-PX/QX
Armléange 250 mm 10L 110 m

vertikale Achse 150 mm

*Einzelheiten der Modellspezifikation siehe Seite 8.

Modellspezifikation

-7U- Nutzlast z-)Achse 3 (vertikal r-)Achse 4
S Punkt-zu
Positionier- | o t-petrieb | ~ Standard- (kg) Druckkraft (Rotation)
Arm- Motor- ite. | Wiederhol- i i (Hinweis 4) (N) (Hinweis 5) | Zulassige Nutzlast
A ; Arbeits: T | Maximale zykluszeit
Modell Achsen lange | leistung G genauigkeit Verfahrge- " - "
(mm) (W) ereic (mm) ange- () Maximum- | Minimurm- |Zuléss. Trég-|  Zuldss.
(Hinweis 1) | SCTvindigkeit | - (Hinweis 3) | Nenn | Max. [ wert | neitsmoment|Drehmoment
(Hinweis 2) (kym?) (Hinweis 6)| (N -m)
Achse 1 Arm 1 125 200 +120° +0.010 3142mm/s
_(XY) [3191mm/s]
+ ° :
IX-NNN2515[H]-[D)-T2 Achse2|  Arm 2 125 100 +130 (ITl\;gr:)nL:/r;d) 0.46 . 3 90.9 47.5 0.015 19
Achse3|Vertiale Achse| - 100 | 150mm | £0.010 | jyaremnye) | [0-40] [111.0] | [58.0]
Achse 4| Rotationsachse - 50 +360° +0.005 1600°/s
*Geben Sie in der Modellbezeichnung oben unter die Kabellange an. *[ ] Werte fiir Hochleistungsversion *SCARA-Roboter konnen nicht im Dauerbetrieb mit maximaler Geschwindigkeit

und Beschleunigung arbeiten. Einzelheiten zu den Betriebsbhedingungen siehe

Allgemeine Speziﬁkation unter "Empfohlene Beschleunigungs-/Verzogerungseinstellungen” auf Seite 44.

Enkoder-Typ Absolut Umgeb.-Temperatur/Feuchtigk. | Temperatur: 0-40 °C, rel. Feuchtigkeit: 20-85% oder weniger (nicht kondensierend)
Verdrahtung (Anwender)| 15-adriges abgeschirmtes Kabel AWG26, D-sub/15-Kontaktstecker Roboter-Gewicht 17.1 Kg

Anschluss (Anwender) | Pneumatik (aussen @4, innen 22,5) x 3 (normaler Betriebsdruck 0.8 MPa) Steuerung T2: XSEL-PX/QX

Warnleuchte (Hinweis 7) | Kleine rote LED-Anzeige x 1 (24 V muss vorhanden sein) Kabellange (Hinweis 9) | 5L: 5 m (standard), 10L: 10 m (optional)

Bremsschalter (Hinweis 8) | Erlaubt Fernauslosung der z-Achse (24 V erforderlich)

925 2:08H10  Anschlag
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I P

206

Hub 150
4 (Mechan. Anschlag)

54

Detailansicht der Spitze

016h7 (501)
i

*1: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht berschreiten. Kabel/Rohre
*2: Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein-/Ausgangsmodul der Steuerung und 24 V- Spannungsversorgung zum « Kabel fir Geber/Motor 5 m/10 m « Kabel fur Anwender 5m/10 m
entsprechenden LED-Anschluss im fir den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen. « Kabel filr Bremse 5m/10m « Luftrohr (3 Stick) 0,15 m

Passende Steuerungen

Verwendete TGN Max. Anzahl Spannungs- Seite
Steuerung 9 E/A-Kanéle versorgung
Max. 6 Achsen ansteuerbar " / n \
XSEL-PX-###-2[3] . 1-ph: ) . ; ) h
Bl b|§ 1600 [2400] W 192/192 [S-Ehzzlig] 37 Achtung | Fur Erlauterungen der Hinweise 1 bis 9 siehe Seite 7.
XSEL-QX-###-2[3] e””,iggggﬁ;hf'ts' 230 VAC

*Die Hochleistungsversion [H] eines SCARA-Modells erfordert die 2,4 kW 3-Phasen-Steuerung XSEL-PX/QX-###-3.

IX-NNN2515[H]



I>X SCARA

EModellspez. | X — NNN3515[H] - I:l _ T2 ﬁ

Serie Typ Kabellange Passende Steuerung ? v
Standardtyp 5L ! 5m (Standard) T2: XSEL-PX/QX
Armlange 350 mm 10L :10m -

vertikale Achse 150 mm

*Einzelheiten der Modellspezifikation siehe Seite 8.

Modellspezifikation

o Punkt-zu- Nutzlast  |(z-)Achse 3 (vertikal), (r-)Achse 4
A - Positionier- Punkt-Betrieb |  Standard- (kg) Druckkraft (Rotation)
rm- otor- |\ heits- | Wiederhol- h : (Hinweis 4) | (N) (Hinweis 5) | Zulassige Nutzlast
A } rbeits | Maximale zykluszeit
Modell Achsen lange | leistung [ genauigkeit Verfah " " "
(mm) (W) ereie (mm) o (&) Maximum- | Minimum- |ZU18SS. Trdg-|  Zuldss.
ElEs T schwindigkeit [ (Hinweis 3) | Nenn | Max. @ | Drehmoment
(Hinweis 2) e Wert g (Himeise) (N - m)
Adset|  Am 1 225 200 +120° | 40010 | 3973mm/s
fhes| A 2 125 100 | s | O |foezmme 053 90.9 475
IX-NNN3515[H]- [0]- T2 e - ('Tl\ég::;/”sd) : 1] 3 ' ) 0.015 19
fohse 3| Vertale Achse| - 100 | 150mm | *0.010 | {33emme) [0.42] [111.0] | [58.0]
Achse 4| Rotationsachse| - 50 +360° | +0.005 1600°/s
*Geben Sie in der Modellbezeichnung oben unter die Kabellange an. *[ 1 Werte fiir Hochleistungsversion *SCARA-Roboter kdnnen nicht im Dauerbetrieb mit maximaler Geschwindigkeit

und Beschleunigung arbeiten. Einzelheiten zu den Betriebsbedingungen siehe

AIIgemeine Spezifikalion unter "Empfohlene Beschleunigungs-/Verzogerungseinstellungen” auf Seite 44.

Enkoder-Typ Absolut Umgeb.-Temperatur/Feuchtigk. | Temperatur: 0-40 °C, rel. Feuchtigkeit: 20-85% oder weniger (nicht kondensierend)
Verdrahtung (Anwender)| 15-adriges abgeschirmtes Kabel AWG26, D-sub/15-Kontaktstecker Roboter-Gewicht 18.2Kg

Anschluss (Anwender) | Pneumatik (aussen @4, innen @2,5) x 3 (normaler Betriebsdruck 0.8 MPa) Steuerung T2: XSEL-PX/QX

Warnleuchte (Hinweis 7) | Kleine rote LED-Anzeige x 1 (24 V muss vorhanden sein) Kabellénge (Hinweis 9) | 5L: 5 m (standard), 10L: 10 m (optional)

Bremsschalter (Hinweis 8) | Erlaubt Fernauslosung der z-Achse (24 V erforderlich)

130
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Detailansicht der mechanischen Schnittstelle des Arms

*1: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht uiberschreiten. Kabel/Rohre
*2: Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein-/Ausgangsmodul der Steuerung und 24 V- Spannungsversorgung zum « Kabel fiir Geber/Motor 5 m/10 m * Kabel fir Anwender 5 m/10 m
entsprechenden LED-Anschluss im fiir den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen. « Kabel fiir Bremse 5m/A0m o Luftrohr (3 Stick) 0,15 m

Passende Steuerungen

Verwendete Max. Anzahl Spannungs- .
Steuerung ORI E/A-Kanale versorgung et
XSEL-PX-#4#-2[3] Max. 6 Achsen ansteuerbar 1-phasig A
bis 1600 [2400]W 192/192 [3-phasig] 37 Achtung | Fir Erlauterungen der Hinweise 1 bis 9 siehe Seite 7.
XSEL-PX-###-2[3] e’fuligtseggﬁéhf“s' 230 VAC

*Die Hochleistungsversion [H] eines SCARA-Modells erfordert die 2,4 KW 3-Phasen-Steuerung XSEL-PX/QX-###-3.

IX-NNN3515[H]



IDX  SCARA robot

|
m Modellspez T2 3
pez.  |X —NNN50OO[H]— [ ] — .
Serie Typ Kabellange Passende Steuerung [
NNN5020[H]: . .
Armlange 500mm, vertikale Achse 200mm  O- 3 M (standard) T2: XSEL-PX/QX
NNN5030[H]: 10L :10m ‘J
Armlange 500mm, vertikale Achse 300mm . .
*Einzelheiten der Modellspezifikation siehe Seite 8.
Modellspezifikation
_ Punkt-zu- Nutzlast  |(z-)Achse 3 (vertikal) (r-)Achse 4
Positionier- | p, v Betrieh | Standard- (kg) Druckkraft (Rotation)
AM- | MotOr- | it | Wiederhol | *yiasimale | zykluszeit | (Hinweis4) | (N) (Hinweis 5) | Zulassige Nutzlast
Modell Achsen lange leistung bereich genauigkeit Verfahrge- N " "
(mm) (W) ereic (mm) ange- (s) Maximum-| Minimum- [2u18ss. Trég-| ~ Zulass.
(Hinweis 1) schwindigkeit | - (Hinweis 3) | Nenn | Max. " i | heitsmoment|Drehmoment
(Hinweis 2) wel Wert g (Himeise)| (N -m)
Achse 1 Am1 250 400 +120° +0.010 6283mm/s
2 _(XY) [6381mm/s]
IX-NNNSO20[H]- [@]-T2 fsez|  Am 250 200 | =145 (im Verbund)i - 152 78 33
(IX-NNN5030[H}- [@]-T2) fote3 Verikale Achse| - 200 | 20000 | 40010 [iﬁ?mﬁ] [0.39] 2 ey | oy | %% By
1200°/s
Achse 4| Rotationsachse - 100 +360° | +0.005 [1857°/s]

*Geben Sie in der Modellbezeichnung oben unter die Kabellange an.

Allgemeine Spezifikation

*[ ] Werte fiir Hochleistungsversion

*SCARA-Roboter kdnnen nicht im Dauerbetrieb mit maximaler Geschwindigkeit
und Beschleunigung arbeiten. Einzelheiten zu den Betriebsbedingungen siehe
unter "Empfohlene Beschleunigungs-/Verzogerungseinstellungen” auf Seite 44.

Enkoder-Typ Absolut

Umgeb.-Temperatur/Feuchtigk.

Temperatur: 0-40 °C, rel. Feuchtigkeit: 20-85% oder weniger (nicht kondensierend)

Verdrahtung (Anwender)

25-adriges abgeschirmtes Kabel AWG26, D-sub/25-Kontaktstecker

Roboter-Gewicht

29.5Kg

Anschluss (Anwender)

Pneumatik (aussen @6, innen @4) x 2 (normaler Betriebsdruck 0.8 MPa)

Pneumatik (aussen @4, innen 22.5) x 2 (normaler Betriebsdruck 0.8 MPa)

Steuerung

T2: XSEL-PX/QX

Kabellange (Hinweis 9)

5L: 5 m (standard), 10L: 10 m (optional)

Warnleuchte (Hinweis 7) | Kleine rote LED-Anzeige x 1 (24 V muss vorhanden sein)

Bremsschalter (Hinweis 8) | Erlaubt Fernauslosung der z-Achse (24 V erforderlich)
Abmessungen (723.2)
175
2. Arm: 75 100
Anschiag T
*< > Werte fiir Spezifikation —
mit z-Achse 300 mm
\ 4-g11 mm
50 75 24 mm Senkung
- 125 Tiefe 0.5 mm - X
= Verbotener Arbeitsbereich
= = Arbeitsbereich
s o -
s o @6 mm Luftrohr- 63
= Schnellkupplung 28 5
r 1 Lol
A @4 mm Luftrohr- t ® =
< Schnellkupplung
0 N ) b, b
< D-sub/25-Kontakt-Steck- [Nga, 19 &
E : verbinderfDrVerdrahtung\@’ ‘@’ T o
! © durch Anwender, schvarz |wel e
i = Steckdose M2.6 —
Rote LED (*3) ‘ &
‘ g5 TeH
°© °© Q| ol Bremsschalter , ]
A L R : : | oo —
8 (304, Tiefes) a8 Abstandhalter, o ¢
| ® Ay | id. Bohrung auf anderer Seite ; ~ AuBen 0 7 mrh 30 0
a1‘46 2 25,] 1501 20 ! 8 Hohe 10, M4, ~
S i ‘ = Tiefe 5 mm (*2) Detailansicht d
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T S I
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" 99 Bezugsflache 74 L
2
Bezugsfliche, 198 - Schnitt A-A
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*1: Die vorbereiteten Bohrungen 3-M4, Tiefe 8 reichen bis zur anderen Seite des Armes. Eine lange stoBt auf Kabel/Rohre 020h70( )
Bauteile im Arm; deshalb muss vorsichtig vorgegangen werden. « Kabel filr Geber/Motor 5 m/10 m —
*2: Eine von aufen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht iiberschreiten. * Kabel fiir Anwender 5m/A10m Detailansicht der Spitze
*3:Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein-/Ausgangsmodul der Steuerung und 24 V- Spannungsversorgung zum « Kabel fur Bremse 5m/10m —_—
im fiir den Anwender i legen. « Luftrohr (4 Stiick) 0,15m
Passende Steuerungen
Verwendete Max. Anzahl Spannungs- .
Steuerung AETELT) E/A-Kanale versorgung Sei
Max. 6 Achsen ansteuerbar i A
XSEL-PX-###-2[3] . 1-phasi
1] " bis 1600 [2400 W 192/192 [S-Ehasig] 37 Achtung | Fir Erlauterungen der Hinweise 1 bis 9 siehe Seite 7.
erflillt Sicherheits-
XSEL-QX-###-2[3] kategorie 4 230 VAC

*Die Hochleistungsversion [H] eines SCARA-Modells erfordert die 2,4 kW 3-Phasen-Steuerung XSEL-PX/QX-###-3.

IX-NNN5OCI[H]




I>X SCARArobot

i
g7
[+
® Modellspez. | X — NNN60OO[H] — [ ] — T2 -
Serie Typ Kabellange Passende Steuerung r
NNNB020[H]: .
Armlange 600mm, vertikale Achse 200mm 5L 5 m (standard) T2: XSEL-PX/QX
NNNG6030[H]: 10L:10m ‘J
Armlange 600mm, vertikale Achse 300mm P L.
*Einzelheiten der Modellspezifikation siehe Seite 8.
Modellspezifikation
o Punkt-zu- Nutzlast |(z-)Achse 3 (vertikal) (r-)Achse 4
A - Positionier- | o\ v+ Betrieb|  Standard- (kg) Druckkraft (Rotation)
Arm- Aotor- | p P eits- | Wiederhol- | =i ole zykluszeit (Hinweis 4) (N) (Hinweis 5) | Zulassige Nutzlast
Modell Achsen lange | leistung " genauigkeit " " "
(mm) (W) bereich 1™ ) Verfahrge- (s) Maxi Mini Zuliss. Trag-| ~ Zuléss.
e schwindigkeit | (Hinweis 3) | Nenn | Max. | M&XImum-{ Minimum- g oment | Drehmoment
(Hinweis 1) | = jineis 2) wert Wert o (s (N -m)
Am1 350 400 | #120° 7121mmis
posel *&(\’(1)0 [7232mm/s]
Am 2 +145° :
IX-NNN6020[H]-[F]-T2 poer) A 20 200 (im Verbund)l 5 152 78 33
' 200mm 1393mm/s 2 10 0.06
(IX-NNN6030[H]-[@]-T2) fonse3 |Vertikale Achse| - 200 | Goomm)| 0010 | (1473mmg] [0.43] [181] 93] [3.7]
N 1200°/s
A4 |Rotationsachse| - 100 £360° | £0.005 | [1g570/g)
*Geben Sie in der Modellbezeichnung oben unter die Kabellange an. *[ ] Werte fiir Hochleistungsversion * SCARA-Roboter kdnnen nicht im Dauerbetrieb mit maximaler Geschwindigkeit
und Beschleunigung arbeiten. Einzelheiten zu den Betriebsbedingungen siehe
Allgemeine Spezifikation unter "Empfohlene Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen auf Seite 44.
Enkoder-Typ Absolut Umgeb.-Temperatur/Feuchtigk. | Temperatur: 0-40 °C, rel. Feuchtigkeit: 20-85% oder weniger (nicht kondensierend)
Verdrahtung (Anwender)| 25-adriges abgeschirmtes Kabel AWG26, D-sub/25-Kontaktstecker Roboter-Gewicht 30.5Kg
Pneumatik (aussen @6, innen @4) x 2 (normaler Betriebsdruck 0.8 MPa) Steuerung T2: XSEL-PX/QX
Anschluss (Anwender) . . i — X
Pneumatik (aussen @4, innen @2,5) x 2 (normaler Betriebsdruck 0.8 MPa) Kabellange (Hinweis 9) | 5L: 5 m (standard), 10L: 10 m (optional)

Warnleuchte (Hinweis 7)

Kleine rote LED-Anzeige x 1 (24 V muss vorhanden sein)

Bremsschalter (Hinweis 8)

Abmessungen

Sie kénnen CAD-Zeichnungen von
. unserer Webseite herunterladen.

Erlaubt Fernauslosung der z-Achse (24 V erforderlich)

(823.2) -

2. Arm: Anschlag

\
| \
\
— ~i=i=] 1
g ) gFF | \:
*< > Werte fir Spezifikation = ! !
mit z-Achse 300 mm \ |
v |
4-g11 mm Y K
024 mm Senkung /
- Tiefe 0.5 mm
£ P Taeo -7 Verbotener “~-d4---7
s 2 Arbeitsbereich
H ‘ e Arbeitsbereich
| Z6hmrﬂkLuftrlohr— 63 ]
Schnellkupplung
& ‘ e\ s
v ‘ Anschlag f. @4 mm Luftrohr- 5]
ol Schnellkupplung
SN , 1u2 Am i B, ‘@‘,
@ ‘ D-sub/25-Kontakt-Steck- | i ‘% IR
=1 1. Arm verbinder fur Verdrahtung 0
! durch Anwender, schwarz | wei Sio)
Al | i P M2.6 ) —Sy=
S T " ol
° ° 9l | ; & Rote LED (*3) ‘ |
] (3-M4, Tiefe 8) T =8 $ <
, @A id. Bohrung auf anderer Seite (*1) IS Bremsschalter ‘ I
‘ 8 20 0 o ‘ e
0146 2 = Abstandhalter, ©
| v AuBen @ 7 mm, 30 2
i Y Hohe 10, M4,
i 5 < Tiefe 5 mm (*2) Detailansicht des AnschluBfelds
o
‘ z & 044
o112 /\7 5
| 2z 250 350 i
ol 600 =
i b (11
w0 = * T
#: ( 1 ) o U of Al ‘ A
Slol SR @jg
. 99 Bezugsflache A
Bezugsflache (—1J98 g T
- Schnitt A-A
*1: Die vorbereiteten Bohrungen 3-M4, Tiefe 8 reichen bis zur anderen Seite des Armes. Eine lange stoBt auf Kabel/Rohre T 14, honl
Bauteile im Arm; deshalb muss vorsichtig vorgegangen werden. « Kabel fiir Geber/Motor 5 m/10 m 020h7 (1)
*2: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht ilberschreiten. « Kabel fiir Anwender 5m/10m . . .
*3: Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein-/Ausgangsmodul der Steuerung und 24 V- Spannungsversorgung zum « Kabel fir Bremse 5m/10 m Detailansicht der Spitze
entsprechenden LED-Anschluss im fur den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen. « Luftrohr (4 Stick) 0,15m -

Passende Steuerungen

Verwendete Max. Anzahl Spannungs- .
Steuerung anzending E/A-Kanale versorgung et
Max. 6 Achsen ansteuerbar " / j \
-PX-##H- ; 1-phas
XSEL-PX-#-2131| ™ bis 1600 [2400] W 192/192 3_ph 9 Achtung | Fur Erlauterungen der Hinweise 1 bis 9 siehe Seite 7.
erfillt Sicherheits- [3-phasig] 87
XSEL-QX-##4-2[3] YR A 230 VAC

*Die Hochleistungsversion [H] eines SCARA-Modells erfordert die 2,4 KW 3-Phasen-Steuerung XSEL-PX/QX-###-3.

IX-NNN60CIC[H]



IDX  SCARA robot

H Modellspez.

IX — NNN7000[H]— [ —
NNN7020[H]: Standard-Typ

Typ Kabellange

T2

Passende Steuerung

i

Allgemeine Spezifikation

Armlange 500mm, vertikale Achse 200mm SL :5m (standard) T2: XSEL-PX/QX
NNN7040[H]: Standard-Typ 10L:10m ‘J
Armlange 700mm, vertikale Achse 400mm P L.
*Einzelheiten der Modellspezifikation siehe Seite 8.
Modellspezifikation
o Punkt-zu- Nutzlast  |(z-)Achse 3 (vertikal) (r-)Achse 4
Arm- Motor- Positionier- | .y Betrieh | Standard- (ka) Druckkraft _(Rotation)
m otor- | A heits- | Wiederhol- [y imal ; (Hinweis 4) | (N) (Hinweis 5) | Zulassige Nutzlast
Modell Achsen lange | leistung foeits genauigkeit axima’e zykluszeit
(mm) (W) bereich (mm) vertahige s) Maximum-| Minimum- [2U18SS. Trége|  Zulass.
(Hinweis 1) schyvmd]gkelt (Hinweis 3) | Nenn| Max. o A heitsmoment | Drehmoment
(Hinweis 2) We Wert ) (Himeise)| (N -m)
Adse1| Arm 1 350 750 +125° | 4q015 | 8597Tmm/s
2 _(XY) [7010mm/s]
rm 350 400 +145° f
IX-NNN7020[H]-[@]-T2 el -~ ('Tszgrb“’/‘d) 0.50 265 127.3 6.7
. NoR ' R mm mm/s 5 20 0.1
(IX-NNN7040[H]-([@]-T2) Achise3 [Vertikale Achse 400 (400mm) +0.010 [1614mm/s] [0.42] (304] | [146.0] [11.7]
o 1200°/s
Aefise4 | Rotationsachse - 200 +360° | +0.005 [1266°/s]
*Geben Sie in der Modellbezeichnung oben unter die Kabellange an. *[ 1 Werte fiir Hochleistungsversion * SCARA-Roboter kénnen nicht im Dauerbetrieb mit maximaler Geschwindigkeit

und Beschleunigung arbeiten. Einzelheiten zu den Betriebsbedingungen siehe
unter "Empfohlene Beschleunigungs-/Verzogerungseinstellungen” auf Seite 44.

Enkoder-Typ

Absolut

Umgeb.-Temperatur/Feuchtigk.

Temperatur: 0-40 °C, rel. Feuchtigkeit: 20-85% oder weniger (nicht kondensierend)

Verdrahtung (Anwender),

25-adriges abgeschirmtes Kabel AWG26, D-sub/25-Kontaktstecker

Roboter-Gewicht

58Kg

Anschluss (Anwender)

Pneumatik (aussen @6, innen @4) x 2 (normaler Betriebsdruck 0.8 MPa)

Pneumatik (aussen @4, innen @2,5) x 2 (normaler Betriebsdruck 0.8 MPa)

Steuerung

T2: XSEL-PX/QX

Kabellange (Hinweis 9)

5L: 5 m (standard), 10L: 10 m (optional)

Warnleuchte (Hinweis 7)

Kleine rote LED-Anzeige x 1 (24 V muss vorhanden sein)

Bremsschalter (Hinweis 8)

Erlaubt Fernauslosung der z-Achse (24 V erforderlich)

Abmessungen

(971.5)

2. Arm:
Anschlag

I

—| A ) | 0|
3 °> ]8 &
*< > Werte fiir Spezifikation g Panel B
mit z-Achse 400 mm E 2014 mm
s 030 mm Senkung
8 (34) Tiefe 5 mm
=
< L 223 50
E‘EQ E 59 & Verbotener Arbeitsbereich
: Arbeitsbereic
0 beitsbereich
= o
T 63 -
gﬁhmrﬂkLuftqohr- 28 &
chnellkupplung ®
A | | =
| 5 | ‘ @4 mm Luftrohr- R AN | ©
‘ M3 i ‘ Anschlag f. Schnellkupplung { 45 ‘ —
B8 134, | 1.u.2. Am a7 | geb =
} iy ‘ 1. Arm D-sub/25-Kontakt-Steck- @r @F T
A ! verbinder fiir Verdrahtung | schwaiz | weid |
! & b |+ | [ durch Anwender, N ol
j & — ! Steckdose M26' | =
| AT
° ° AR w H ; Conparton g| RolelED(3) \ &
| (=3 —
‘ * E 6151] |20 \ (3-M4, Tiefe 8) 2|2 Bremsschalter /ﬁé |
| E] id. Bohrung auf kel I a
(2188) 7 anderer Sefe (1) pranE e o® | ©e
1 § M4, Tiefe 5 mm (*2 I o
T 3 Detailansicht des AnschluBifelds
| = < -
(0144) N
\ il —
i i 8 L
N © I 1
;  (IF ] o Al ‘ | A
| N L e T 11
B fch 131 o 91 —
ezugsflache / 262 Bezugsflache ‘LQ:L Schnitt A-A
(=] —_—
1 gie vo‘rbereiz\elen qu]rulggen 3-M4, Tiﬁfe 8 reichen bis zur agderen Seite des Armes. Eine lange stoBt auf KaKb%I/?fohrE ber/M o '_mg, hohl
auteile im Arm; deshalb muss vorsichtig vorgegangen werden.  Kabel fur Geber/Motor 5 m/10 m 0 M
*2: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht iberschreiten. Kabel fiir Anwender 5m/A0m 025h7 (5021)
*3: Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein-/Ausgangsmodul der Steuerung und 24 V- Spannungsversorgung zum  « Kabel fiir Bremse 5m/10m Detailansicht der Spitze
entsprechenden LED-Anschluss im fur den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen. « Luftrohr (4 Stiick) 0,15m —_

Passende Steuerungen

Verwendete Max. Anzahl Spannungs- .
A d
Steuerung nwendung E/A-Kanale versorgung iz
| T
erfillt Sicherheits- 192/192 (3-phasig] s7
XSEL-QX-###-2[3] kategorie 4 230 VAC

*Die Hochleistungsversion [H] eines SCARA-Modells erfordert die 2,4 KW 3-Phasen-Steuerung XSEL-PX/QX-###-3.

IX-NNN70CO[H]

VAN

Achtung

Fur Erlauterungen der Hinweise 1 bis 9 siehe Seite 7.




m Modellspez.

IX — NNNSOOO[H]

Serie

NNNB8020[H]: Standard-Typ
Armlange 800mm, vertikale Achse 200mm

Typ

5L

—[ ] —

Kabellange

5 m (standard)

T2

Passende Steuerung

T2: XSEL-PX/QX

IX

SCARA robot

NNN8040[H]: Standard-Typ 10L:10m ‘J
Armléange 800mm, vertikale Achse 400mm p \ﬂ
*Einzelheiten der Modellspezifikation siehe Seite 8.
Modellspezifikation
_ Punkt-zu- Nutzlast |(z-)Achse 3 (vertikal) (r-)Achse 4
Positionier | pnyt-Betrieb | Standard- (kg) Druckkraf (Rotation)
Arm- Motor- |\ irs. | wiederhol- i i (Hinweis 4) | (N) (Hinweis 5) | Zulassige Nutzlast
A p rbeits: 7 | Maximale zykluszeit
Modell Achsen lange | leistung i genauigkeit Verfahrge- " " "
(mm) (W) ereic (mm) anrge- (s) Maximum-| Minimunm- |Zuléss. Trag-(  Zuléss.
Hinweis ) schwindigkeit | - (Hinweis 3) | Nenn | Max. " it | heitsmoment|Drehmoment
(Hinweis 2) pE Wert g (Hmeise)| (N -m)
Adhsel| Arm 1 450 750 +125° 7121mms
*&%S [7586mm/s]
+145° i
IX-NNN8O20[H]-[@]-T2 2] A 2 0 4% > (im Verbund)l -, 5, 265 127.3 6.7
: = : R 200mm 1583mm/s 5 20 0.1
(IX-NNN8040[H]-[@]-T2) fohse3 |Vertkale Achse 400 | Goomm) | £0010 | erammie) |  [0.43) [304] | [146.0] [11.7]
o 1200°/s
Achse 4 |Rotationsachse - 200 +360 +0.005 [1266°/s]

*Geben Sie in der Modellbezeichnung oben unter die Kabellange an.

Allgemeine Spezifikation

*[ ] Werte fiir Hochleistungsversion

* SCARA-Roboter kdnnen nicht im Dauerbetrieb mit maximaler Geschwindigkeit
und Beschleunigung arbeiten. Einzelheiten zu den Betriebshedingungen siehe
unter "Empfohlene Beschleunigungs-/Verzogerungseinstellungen” auf Seite 44.

Enkoder-Typ

Absolut

Umgeb.- Temperatur/Feuchtigk.

Temperatur: 0-40 °C, rel. Feuchtigkeit: 20-85% oder weniger (nicht kondensierend)

Verdrahtung (Anwender)

25-adriges abgeschirmtes Kabel AWG26, D-sub/25-Kontaktstecker

Roboter-Gewicht

60Kg

Anschluss (Anwender)

Pneumatik (aussen @6, innen @4) x 2 (normaler Betriebsdruck 0.8 MPa)

Pneumatik (aussen @4, innen @2,5) x 2 (normaler Betriebsdruck 0.8 MPa)

Steuerung

T2: XSEL-PX/QX

Kabellange (Hinweis 9)

5L: 5 m (standard), 10L: 10 m (optional)

Warnleuchte (Hinweis 7)

Kleine rote LED-Anzeige x 1 (24 V muss vorhanden sein)

Bremsschalter (Hinweis 8)

Erlaubt Fernauslosung der z-Achse (24 V erforderlich)

Abmessungen (1071.5)
65), 350 450
2. Arm:
Anschlag
&)
©
E
£
*< > Werte fiir Spezifikation
mit z-Achse 400 mm
s
: S~ 991 7| pgp| ST
Verbotener Arbeitsbereich
= Arbeitsbereich
®
@6 mm Luftrohr- 63 g
Schnellkupplung F—WQB k=
‘ ©
|
4 04 mm Luftrohr-
% ] Schnellkupplung ‘ I
<[ i 1geb =
58, Anschlag f. D-sub/25-Kontakt-Steck- \@ @ —
| ~ai 1. Arm 1.u.2. Arm verbinder fur Verdrahtung| sz weid o
| A durch Anwender, N o
I A M2.6 - T J& |—F
: 9 ki T x el
° ° g o TAIG R Rote LED (*3) ; &
! § & \_ _ § Bremsschalter @ ‘ o
=] . 12 J
| s L6151 | 20\ (34, Tiete §) ' B/~ Abstandnalter, Auben | ! §
| E | id. Bohrung auf anderer Seite (*1) = | 07mm,Hohe 10, o | & &)
(ﬂ1‘88) % M4, Tiefe 5 mm (*2) I
< M4, lieleomm { 2)
| s 30 2
‘ = © Detailansicht des AnschluBfelds
©
! <
(0144) 4
! v J i
L Ay
I 1
A A
~ I |
: —i o 2 Tl n
| @~ ¥ -
N 131 " 91 AL
Bezugsflache, 262 Bezugsflache = (LQ:L Schnitt A-A
*1: Die vorbereiteten Bohrungen 3-M4, Tiefe 8 reichen bis zur anderen Seite des Armes. Eine lange stoft auf Kabel/Rohre 218, hohl L
Bauteile im Arm; deshalb muss vorsichtig vorgegangen werden. « Kabel fur Geber/Motor 5 m/10 m 025h7 (§0s1)
*2: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Rlchtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht berschreiten.  « Kabel fiir Anwender 5m/10 m } K }
*3: Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein und 24 V- « Kabel fur Bremse 5m/10m Detailansicht der Spitze
entsprechenden LED-Anschluss im filr den Anwender vorgesehenen Steckverbinder \egen « Luftrohr (4 Stiick) 0,15m -

Passende Steuerungen

Verwendete I Max. Anzahl Spannungs- Seite
Steuerung 9 E/A-Kanale versorgung
Max. 5 Achsen ansteuerbar : Z . 5
XSEL-PX-#i#-2[3] bis 1600 [2400] W l-phas!g e
arfallt Sicherheits- 1927192 [3-phasig] 37
XSEL-PX-###-2[3] kategorie 4 230 VAC

*Die Hochleistungsversion [H] eines SCARA-Modells erfordert die 2,4 kW 3-Phasen-Steuerung XSEL-PX/QX-###-3.

Fur Erlauterungen der Hinweise 1 bis 9 siehe Seite 7.

IX-NNN8OIC[H]



IDX  SCARA robot

H Modellspez.

IX — NSN5016[H] — [ ] —

Serie Typ Kabellange

Hochgeschwindigkeits-Typ 5L:5 m (standard)

T2

Passende Steuerung

T2: XSEL-PX/QX

T

Armlange 600 mm 10L:10 m
Vertikale Achse 160 mm .J L.
*Einzelheiten der Modellspezifikation siehe Seite 8.
Modellspezifikation
o Punkt-zu- Nutzlast  [(z-)Achse 3 (vertikal) (r-)Achse 4
mie || s ; F‘;,?:ggr‘]'glr_' Punkt-Betrieb |  Standard- (kg) Druckkraft _(Rotation)
Modell A I - Arbe!ts— s Maximale zykluszeit (Hinweis 4) (N) (Hinweis 5) Zuléssige Nutzlast
odel chsen ange eistung bereich |9€nauid eit Verfahrge- © Jultss, Trag| Zuldss
(G (%) (mm) | schwindigkeit (Hinweis 3) | Nenn | Max. Maximum- | Minimum- |b e oment Drehmoment
(Hinweis 1) tinweis 2) wert Wert o (imise)| (N - m)
isel|  Aml 250 750 *120° | 40010 4g(l)2mmﬁs
T 5007mm/s
Af2|  Am2 250 600 | #1450 | (XY) (Em Ve,bund]) 0.29 190 | 1124 2.2
IX-NSN5016[H]-[@]-T2 S [0.28] 1 3 0.015
Achse 3 |Vertikale Achse - 200 | 160mm | +0.010 | fagamrye | range [196.0] | [116.0] [3.7]
Achse 4 | Rotationsachse - 100 +360° | +0.010 [iggg:g]

*Geben Sie in der Modellbezeichnung oben unter die Kabellange an.

Allgemeine Spezifikation

*[ 1 Werte fur Hochleistungsversion

*SCARA-Roboter kdnnen nicht im Dauerbetrieb mit maximaler Geschwindigkeit
und Beschleunigung arbeiten. Einzelheiten zu den Betriebsbedingungen siehe
unter "Empfohlene Beschleunigungs-/Verzogerungseinstellungen” auf Seite 44.

Enkoder-Typ

Absolut

Umgeb.-Temperatur/Feuchtigk.

Temperatur: 0-40 °C, rel. Feuchtigkeit: 20-85% oder weniger (nicht kondensierend)

Verdrahtung (Anwender),

25-adriges abgeschirmtes Kabel AWG26, D-sub/25-Kontaktstecker

Roboter-Gewicht

32Kg

Anschluss (Anwender)

Pneumatik (aussen @6, innen @4) x 2 (normaler Betriebsdruck 0.8 MPa)

Pneumatik (aussen @4, innen 22.5) x 2 (normaler Betriebsdruck 0.8 MPa)

Steuerung

T2: XSEL-PX/QX

Kabellange (Hinweis 9)

5L: 5 m (standard), 10L: 10 m (optional)

Warnleuchte (Hinweis 7)

Kleine rote LED-Anzeige x 1 (24 V muss vorhanden sein)

Bremsschalter (Hinweis 8)

Erlaubt Fernauslésung der z-Achse (24 V erforderlich)

Abmessungen

(723.2)

175
100

2. Arm:
Anschlag

200

o Q)

4-@11 mm
@24 mm Senkung
Tiefe 5 mm

(130)

Verbotener Arbeitsbereich
Arbeitsbereich

5 (Mechan. Anschlag)

55

@6 mm Luftrohr-
Schnellkupplung

(116)

@4 mm Luftrohr-
Schnellkupplung

D-sub/25-Kontakt-Steck-
verbinder fir Verdrahtung
durch Anwender,

M2.6

119

4485
(182.4)

Rote LED (*3) ‘
—_—

Bremsschalter |

775
(800.1)

Abstandhalter, Auen
07 mm, Hohe 10,
M4, Tiefe 5 mm (*2) D

(3-M4, Tiefe 8)
id. Bohrung

20

(684.1)

50

Hub 160
5 (Vechan. Anschiag)_ 95.5 19

250 250

—— ==
374
\

166.5

500

74.5
10

) =—C

Sl |
Bezugsflache 74

*1: Die vorbereiteten Bohrungen 3-M4, Tiefe 8 reichen bis zur anderen Seite des Armes. Eine lange Befestigungsschraube stoBt auf
mechanische Bauteile im Arm; deshalb muss vorsichtig vorgegangen werden.

*2: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht iberschreiten.

*3: Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein-/Ausgangsmodul der Steuerung und 24 V- Spannungsversorgung zum
entsprechenden LED-Anschluss im fur den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen.

|
IThy
@11, hohl

216h7 (501)
Detailansicht der Spitze

o=

Schnitt A-A

Bezugsflache

Kabel/Rohre
* Kabel fur Geber/Motor 5 m/10 m
* Kabel fur Bremse 5m/10m

5m/10m
0,15m

« Kabel fur Anwender
« Luftrohr (4 Stuck)

Passende Steuerungen

Verwendete Max. Anzahl Spannungs- .
Steuerung OB E/A-Kanale versorgung i
Max. 4 Achsen ansteuerbar ; Z n 5
PX-#H- ) 1-phasi
XSELPX##23]| " bis 1600 [2400] W 192/192 [3_pha$ig] 37 Achtung | Fur Erlauterungen der Hinweise 1 bis 9 siehe Seite 7.
erfullt Sicherheits- phasig
XSEL-QX-###-2[3] ey 230 VAC

* Die Hochleistur ion [H] eines SCARA-Modells erfordert die 2,4 kW 3-Phasen-Steuerung XSEL-PX/QX-###-3.
**Beim Hochgeschwindigkeits-Typ konnen keine weiteren Einzelachsen an die XSEL-PX/QX angeschlossen werden.

IX-NSN5016[H]



I>X SCARA robot
|
| B
=
[+
mModelspez.  |X — NSNGOL6[H] — [ ] — T2 .
Serie Typ Kabellange Passende Steuerung |
Hochgeschwindigkeits-Typ 5L : 5 m (standard) T2: XSEL-PX/QX
Armléange 600 mm 10L:10m
Vertikale Achse 160 mm .J .
*Einzelheiten der Modellspezifikation siehe Seite 8.
Modellspezifikation
. Punkt-zu- Nutzlast  |(z-)Achse 3 (vertikal) (r-)Achse 4
Positonier- | pynyt petrieb | Standard- (kg) Druckkraft (Rotation)
Arm- Motor- beits- | Wiederhol- i i (Hinweis 4) (N) (Hinweis 5) | Zulassige Nutzlast
A ’ Arbeits: .- Maximale zykluszeit
Modell Achsen lange | leistung D genauigkeit Verfahrge- " " "
(mm) (W) SrEIC 1™ (mm) erange () Masimum- | Minimum.- |2uéss. Trég-|  zuldss.
(Hinweis 1) schyvmdygken (Hinweis 3) | Nenn| Max. i i heitsmoment|Drehmoment
(Hinweis 2) LS Wert | gmy) (Hinueis)] (N - m)
Achsel|  Arm1 350 750 +120° 5236mm/s
:gg%o [5583mm/s] 029
Ahse2|  Arm 2 250 600 +145° i B 190 112.4 2.2
IX-NSN6016[H]-[@]-T2 ¥ ('To\g;":nf?sd) [0.28] 1 3 0.015
Achse 3 |Vertikale Achse - 200 160mm | *0.010 [1304mmy/s] | [196.0] | [116.0] [3.7]
Achse 4 |Rotationsachse - 100 +360° +0.010 &gg?iﬁgl

*Geben Sie in der Modellbezeichnung oben unter die Kabellange an.

Allgemeine Spezifikation

*[ ] Werte fiir Hochleistungsversion

*SCARA-Roboter kénnen nicht im Dauerbetrieb mit maximaler Geschwindigkeit
und Beschleunigung arbeiten. Einzelheiten zu den Betriebsbedingungen siehe
unter "Empfohlene Beschleunigungs-/Verzogerungseinstellungen" auf Seite 44.

Enkoder-Typ

Absolut

Umgeb.-Temperatur/Feuchtigk.

Temperatur: 0-40 °C, rel. Feuchtigkeit: 20-85% oder weniger (nicht kondensierend)

Verdrahtung (Anwender),

25-adriges abgeschirmtes Kabel AWG26, D-sub/25-Kontaktstecker

Roboter-Gewicht

33Kg

Anschluss (Anwender)

Pneumatik (aussen @6, innen @4) x 2 (normaler Betriebsdruck 0.8 MPa)

Pneumatik (aussen @4, innen @2.5) x 2 (normaler Betriebsdruck 0.8 MPa)

Steuerung

T2: XSEL-PX/QX

Kabellange (Hinweis 9)

5L: 5 m (standard), 10L: 10 m (optional)

Warnleuchte (Hinweis 7)

Kleine rote LED-Anzeige x 1 (24 V muss vorhanden sein)

Bremsschalter (Hinweis 8)

Erlaubt Fernauslésung der z-Achse (24 V erforderlich)
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*1: Die vorbereiteten Bohrungen 3-M4, Tiefe 8 reichen bis zur anderen Seite des Armes. Eine lange stoBt auf Kabel/Rohre @11, hohl
Bauteile im Arm; deshalb muss vorsichtig vorgegangen werden. * Kabel fur Geber/Motor 5 m/10 m 016h7 (301s)
*2:Fine von aufen auf einen « Kabel fiir Anwender 5m/10m

*3: Um die LED zu benutzen,

entsprechenden LED-Anschluss im fiir den Anwender vorgesehenen Steckverbinder \egen

Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer R\chtung oder 2 Nm in der Drehrlchtung nicht iberschreiten.
muss der Anwender eine Leitung vom Ein- und 24 + Kabel fir Bremse

« Luftrohr (4 Stiick)

gung zum

5m/10m Detailansicht der Spitze
015m ——————

Passende Steuerungen

Verwendete Max. Anzahl Spannungs- .
Steuerung AETEL E/A-Kanale versorgung SElS
Max. 4 Achsen ansteuerbar i / n \
XSEL-PX-###-2[3] f 1-phasig
i Seheais| 102102 | phasig | o7
XSEL-QX-###-2[3] kategorie 4 230 VAC

Fur Erlauterungen der Hinweise 1 bis 9 siehe Seite 7.

* Die Hochleistungsversion [H] eines SCARA-Modells erfordert die 2,4 kW 3-Phasen-Steuerung XSEL-PX/QX-###-3.
**Beim Hochgeschwindigkeits-Typ kénnen keine weiteren Einzelachsen an die XSEL-PX/QX angeschlossen werden.

IX-NSN6016[H]



IDX  SCARA robot

m Modellspez.

Typ
Staub-/spritzwassergeschiitzter Typ

Kabellange

5L : 5 m (standard)

IX — NNW2515[H] — [ | —

Serie

T2

Passende Steuerung

T2: XSEL-PX/QX

Armlange 250 mm 10L: 10 m
Vertikale Achse 150 mm 4
*Einzelheiten der Modellspezifikation siehe Seite 8.
Modellspezifikation
o Punkt-zu- Nutzlast  |(z-)Achse 3 (vertikal) (r-)Achse 4
Positionier- | ot Betrieh |~ Standard- (kg) Druckkraft (Rotation)
Arm- | Motor- |\ s | wiederhol- [T e zykluszeit | (Hinweis4) | (N) (Hinweis 5) | Zulassige Nutzlast
Modell Achsen lange | leistung P genauigkeit| o tanroe " " N
(mm) (W) erele (mm) e _(8) Maximum- | Minimum- [ZU18SS. Trég"|  Zuléss.
(Hinweis 1) schwindigkeit [ (Hinweis 3) | Nenn | Max. = it |heitsmoment|Drefmoment
(Hinweis 2) e Wert o) (imeis6)| (N - m)
asel|  Aml 125 200 +120° | 4g10 | S142mmis
C(xy) | [B1otmms] 0.51 90.9 475
Achse 2 Arm 2 125 100 +130° i . . .
IX-NNW2515[H]- [@]-T2 ('Tl\égr’]:’;gd) 1 3 0.015 1.9
Jotse3 |Vertiale Achse| - 100 | 150mm | £0.010 | fzigmms | [0.45) [111.0] | [58.0]
Achse 4 | Rotationsachse - 50 +360° +0.005 1600°/s

*Geben Sie in der Modellbezeichnung oben unter die Kabellange an.

Allgemeine Spezifikation

*[ ] Werte fiir Hochleistungsversion

*SCARA-Roboter kdnnen nicht im Dauerbetrieb mit maximaler Geschwindigkeit
und Beschleunigung arbeiten. Einzelheiten zu den Betriebsbedingungen siehe
unter "Empfohlene Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen™ auf Seite 44.

Enkoder-Typ Absolut

Umgeb.-Temperatur/Feuchtigk.

Temperatur: 0-40 °C, rel. Feuchtigkeit: 20-85% oder weniger (nicht kondensierend)

Verdrahtung (Anwender),

15-adriges abgeschirmtes Kabel AWG26, D-sub/15-Kontaktstecker

Roboter-Gewicht

21Kg

Anschluss (Anwender)

Pneumatik (aussen 6, innen @4) x 3 (normaler Betriebsdruck 0.8 MPa)

Steuerung

T2: XSEL-PX/QX

Kabellange (Hinweis 9)

5L: 5 m (standard), 10L: 10 m (optional)

Warnleuchte (Hinweis 7)

Kleine rote LED-Anzeige x 1 (24 V muss vorhanden sein)

Schutzklasse

IP65 oder gleichwertig

Bremsschalter (Hinweis 8)

Erlaubt Fernauslésung der z-Achse (24 V erforderlich)

Sperrluftdruck (Hinweis 10)

0.3 MPa oder dariiber (0.6 MPa maximal) (Saubere, trockene Luft)

Bremsschalter

Rote LED (*2)
04 (schwarz), Schnellkupplung

04 (weiB), Schnellkupplung
Abstandhalter
f. Anwender,
Hohe 10, M4,
Tiefe 5 mm (*1)
@4 (rot)
Schnellkupplung

Anschluss f. Anwender,
15-Kontakte

Detailansicht des AnschluBfelds

Gewindebohrung
fur Zusatzgerate
(4-M4, Tiefe 12)

id. auf anderer Seite

30

011(l.D.)
016h7 (301s)

035

[~

Detailansicht der Spitze

*1: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht Uiberschreiten.

*2: Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein-/Ausgangsmodul der Steuerung und 24 V- Spannungsversorgung zum
entsprechenden LED-Anschluss im fur den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen.
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Detailansicht mechanische Schnittstelle des Arms
Kabel/Rohre
« Kabel fir Geber/Motor 5 m/10 m « Kabel fur Anwender 5 m/10 m
« Kabel fir Bremse 5m/10m « Luftrohr (4 Stuck) 0,15 m

Passende Steuerungen

Verwendete Max. Anzahl Spannungs- .
Steuerung aleending E/A-Kanale versorgung s
Max. 6 Achsen ansteuerbar i
XSEL-PX-###-2[3] R 1-phasig
l:f. Hlteg(.’ LZ4°:],‘t"’ 192/192 [3-phasig] 37
XSEL-Qx-##4-2[3]| © ”kate'gor?; f' S 230 VAC

*Die Hochleistungsversion [H] eines SCARA-Modells erfordert die 2,4 kW 3-Phasen-Steuerung XSEL-PX/QX-###-3.

IX-NNW2515[H]

VAN

Achtung

Fur Erlauterungen der Hinweise 1 bis 9 siehe Seite 7.

(Hinweis 10) Falls die Faltenbalge sich aufzublédhen beginnen, muss sofort
der Spiillluft-Druck auf einen Bereich von 0,3 - 0,8 MPa erhéht werden und
die Durchflussrate tiber den Geschwindigkeitsregler angepasst werden.

Als Spulmedium ist saubere, trockene Luft zu verwenden, ohne Kompressor-
Olriickstande oder andere Verunreinigungen, geman einer Luftfilterklasse
mit zugelassener Partikelgroe bis 10 pm.




I>X SCARArobot

m Modelispez. X — NNW3515[H] — [ ] — T2 |
®
Serie Typ Kabellange Passende Steuerung . i
| —
Staub-/spritzwassergeschiitzter Typ 5L :5m(standard)  T2: XSEL-PX/QX - |
Armlange 350 mm 10L:10m o
Vertikale Achse 150 mm ’
*Einzelheiten der Modellspezifikation siehe Seite 8.
Modellspezifikation
o Punkt-zu- Nutzlast  |(z-)Achse 3 (vertikal) (r-)Achse 4
A v Positionier- | o vt Betrieb |  Standard- (kg) Druckkraft (Rotation)
- Aotor- | n peits- | Wiederhol- | * e iale | zykluszeit | (Hinweis4) | (N) (Hinweis 5) | Zulassige Nutzlast
Modell Achsen lange | leistung i genauigkeit Y " " "
bereich Verfahrge- (s) q - Zuldss. Trag-|  Zulass.
(mm) (w) (mm) D e T et Maximum- | Minimum- |
(Hinweis 1) Schwindigkeit | (Hinweis 3) | Nenn| Max. t it heitsmoment | Drehmoment
(Hinweis 2) ue Wert | ome) (Hinweis)] (N - m)
Achse 1 Arm 1 225 200 +120° 3973mm/s
1&3(1)0 [4042mm/s]
+ ° :
IX-NNW3515[H}- [@-T2 2| A2 125 100 | £1%5 (im Verbund) 059 v s | ] s | e
Achse 3 |Vertikale Achse - 100 150mm | +0.010 | 11316mm/s] [0.47] [111.0] [58.0]
Achse 4 |Rotationsachse - 50 +360° | +0.005 1600°/s
*Geben Sie in der Modellbezeichnung oben unter die Kabellange an. *[ ] Werte fiir Hochleistungsversion *SCARA-Roboter kdnnen nicht im Dauerbetrieb mit maximaler Geschwindigkeit
und Beschleunigung arbeiten. Einzelheiten zu den Betriebsbedingungen siehe
Allgemeine Spezifikation unter "Empfohlene Beschleunigungs-/Verzogerungseinstellungen” auf Seite 44.
Enkoder-Typ Absolut Umgeb.-Temperatur/Feuchtigk. | Temperatur: 0-40 °C, rel. Feuchtigkeit: 20-85% oder weniger (nicht kondensierend)
Verdrahtung (Anwender)| 15-adriges abgeschirmtes Kabel AWG26, D-sub/15-Kontaktstecker Roboter-Gewicht 22Kg
Steuerung T2: XSEL-PX/QX
Anschluss (Anwender) | Pneumatik (aussen @6, innen @4) x 3 (normaler Betriebsdruck 0.8 MPa)
Kabellange (Hinweis 9) | 5L: 5 m (standard), 10L: 10 m (optional)
Warnleuchte (Hinweis 7) | Kleine rote LED-Anzeige x 1 (24 V muss vorhanden sein) Schutzklasse IP65 oder gleichwertig
Bremsschalter (Hinweis 8) | Erlaubt Fernauslésung der z-Achse (24 V erforderlich) Sperrluftdruck (Hinweis 10) | 0.3 MPa oder dariiber (0.6 MPa maximal) (Saubere, trockene Luft)
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Detailansicht mechanische Schnittstelle des Arms

*1: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht Uberschreiten. Kabel/Rohre
*2: Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein-/Ausgangsmodul der Steuerung und 24 V- Spannungsversorgung zum « Kabel fur Geber/Motor 5 m/10 m  Kabel fur Anwender 5m/10m
entsprechenden LED-Anschluss im fiir den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen. « Kabel fur Bremse 5m/10 m « Luftrohr (4 Stick) 0,15 m

Passende Steuerungen

Verwendete Max. Anzahl Spannungs- . Fur Erlauterungen der Hinweise 1 bis 9 siehe Seite 7.
Steuerung AT E/A-Kanale versorgung Seite (Hinweis 10) Falls die Faltenbalge sich aufzublahen beginnen, muss sofort

der Spuillluft-Druck auf einen Bereich von 0,3 - 0,8 MPa erhéht werden und

XSEL-PX-###-2[3] Maﬁig /i\%%%e?zingé?wbar 1-phasig A die Durchflussrate tiber den Geschwindigkeitsregler angepasst werden.
orfullt Sicherheits 192/192 [3-phasig] 37 Achtung | Als Spillmedium ist saubere, trockene Luft zu verwenden, ohne Kompressor-

XSEL-QX-###-2[3] 230 VAC Olriickstande oder andere Verunreinigungen, gemaR einer Luftfilterklasse

kategorie 4 ] - - .
*Die Hochleistungsversion [H] eines SCARA-Modells erfordert die 2,4 kW 3-Phasen-Steuerung XSEL-PX/QX-###-3. mit zugelassener PartikelgroRe bis 10 um.

IX-NNW3515[H]





