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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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Detailansicht der mechanischen Schnittstelle aes Arms

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
- @14, hohl
*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)

(823.2)
175
2. Arm: 75 . 100
Anschlag CN
@ \
_ \
—| ! \
<) )Q o9l \
g - mj A8 ! !
! 1
\
I !
ot m /
= 024 mm Senkung ‘\ /
= Tiefe 5 mm
£ N _-._200 |~ -
§ =~ Verbotener Arbeitsbereich™
0| Arbeitsbereich
100,
o]
= @6 mm Luftrohr- 63 o)
~ Schnellkupplung FLB_T «
@4 mm Luftrohr- | ©
Schnellkupplung ‘ @ —
ol D-Sub/25-Kontakt-Steck- ‘9@ R
o S 1. Arm verbinder fur Verdrahtung| (N2 ‘we\ﬂ 3]
g % At durch Anwender, m &2
hsl nschlag f. |
1.u. Z.er Rote LED (*3) \@‘ 3
o ~ T
[inin] M — p= Bremsschalter /E o
T g ] g e
—i— N |8 (344, Tiefe 8] : e VRN
—— , Tiefe £
; id. Bohrung auf anderer Seite (“1) % Abslandhaner Auﬁen 30 u,\’
I ~1 . N
0146 = 50 |20 MA Ticte 5 mm (*2) Detailansicht des AnschluBfelds
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E
‘ N 035
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‘ 0 L 250 @
‘ 8 L 600 B !
- \‘
) |
% ( ! ) S ‘ 0 i
ol <| o [l
4 N2 ‘
Bezugsfliche L 99 J Bezugsflache 74 ’ \ \I
198 It 0
ol L‘l Schnitt A-A
*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.

92.5 2-08H10
. 55 130
Bezugsfiache 1. Arm: Anschlag
Panel
@ EEE
4-@9 mm
15 155 @16 mm Senkung
2. Arm: Anschlag 185 Tiefe 0.5 mm
(424.5)
249.5
Verbotener Arbeitsbereich
Arbeitsbereich
i —_—
~ o]
g | ¢
i had
. |
/ 2
NS 50,80 N4
~ o Blasdiise fir
g 120 Luftspi
uol L ! @6mm
*+ f ! ] t (Innen @ 4 mm)
&
T ! NI
0| N|
© !
[=] =
7 ‘ T-Nut fir angebaute
‘Es;’ 016 . k o Zusatzgerate (M3, M4)
e Q| 0
D= Y i
e
< g ﬁjf
n
ai
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)

2-08H10
92.5
Bezugsfléche 55 130 _ 1. Arm: Anschlag
Panel N
& K &
WEC - [0l s
T ~—= ——
Rote LED (*2) <
04 (schwarz), Schnellkupplung 15 155 Lllb-:l%gnr\nnTSenkung
04 (weiB), Schnellkupplung 2. Arm: Anschiag 185 Tiefe 0.5 mm
Abstandhalter | (524.5)
Fioho 10, i
ohe 10, M4, - .
Tiefe 5 mm (*1) 249.5 Verbotener Arbeitsbereich
@4 (rot) . .
Anschluss f. Anwender, Arbeitsbereich
15-Kontakte Schnellkupplung _
Detailansicht des AnschluRfelds
ia|
Gewindebohrung 5 2
fur Zusatzgerate Z
(4-M4, Tiefe 12)
id. auf anderer Seite
-
o 3
N & 50430, NGl
™ (>4 8 Blasdise fir
o | 4} < 120 :a it i
mm
o - : " i — ‘ (Innen @ 4 mm)
o [[! T i !]] N SEE—
g ‘ =
V_, T-Nut fur angebaute
B o016 ! ~ Zusatzgerate (M3, M4)
o11(1.D) g2 125 225 ! i S 9 b q
0167 ($1s) =
|.235 | z 5| Bezugsflache g« %
Detailansicht der Spitze - ! I ' ! - k

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]



I>X SCARA robot

(4
mmodelspez.  [X —NNWS50OO[H] — [ ] — T2 . 5
Serie Typ Kabellange Passende Steuerung ™™ | |
NNW5020[H]: . . . 1
Armlange 500 mm, Vertikale Achse 200 mm 5L :5m (standarg) T2 XSEL-PX/QX | |
NNWS5030[H]: 10L: 10 m o
Armlange 500 mm, Vertikale Achse 300 mm 4
*Einzelheiten der Modellspezifikation siehe Seite 8.
Modellspezifikation
o Punkt-zu- Nutzlast |(z-)Achse 3 (vertikal) (r-)Achse 4
Arm- | Motor- Positionier- | pnyt.Betrieb | Standard- (kg) Druckkraft (Rotation)
A L Arbeits- | Wiederhol: | “yoyimate | zykluszeit | (Hinweis4) | (N) (Hinweis5) | Zulassige Nutzlast
Modell Achsen lange | leistung A genauigkeit \/ertah " " "
(mm) (W) Relclel (mm) G (s) Maximum-| Minimun- |Zul8ss. Trag-(  Zuléss.
Hinweis) sch\_:vund]gkelt (Hinweis 3) | Nenn| Max. " A heitsmoment | Dreh
( (Hinweis 2) we Wert o (s (N -m)
Achse 1 Am1 250 400 +120° +0.010 6283mm/s
Am 2 250 200 | 145 (xy) | losstmm
Achse2 m +145° i
IX-NNW5020[H]-[@]-T2 ('Tszsrbur;d) 0.49 152 78 33
_ ok " . 200mm mm/s 2 10 0.06
(IX-NNW5030[H]- [@]-T2) Achse 3 |Vertikale Achse 200 | 300mm) | %0010 | (1473mmg] [0.43] [181] [93] [3.7]
‘ o 1200°/s
Achse 4 | Rotationsachse - 100 +360 +0.005 [1857°/s]

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

*Geben Sie in der Modellbezeichnung oben unter die Kabellange an. *[ 1 Werte fiir Hochleistungsversion

Allgemeine Spezifikation

Absolut
23-adriges abgeschirmtes Kabel AWG26, D-sub/23-Kontaktstecker

Temperatur: 0-40 °C, rel. Feuchtigkeit: 20-85% oder weniger (nicht kondensierend)
32.5Kg

T2: XSEL-PX/QX

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

Umgeb.- Temperatur/Feuchtigk.
Roboter-Gewicht

Enkoder-Typ

Verdrahtung (Anwender)|

Pneumatik (aussen 26, innen @4) x 2 (normaler Betriebsdruck 0.8 MPa) Steuerung

Anschluss (Anwender)

Pneumatik (aussen @4, innen 22,5) x 2 (normaler Betriebsdruck 0.8 MPa) Kabellange (Hinweis 9)

Schutzklasse
Sperrluftdruck (Hinweis 10)

Warnleuchte (Hinweis 7) | Kleine rote LED-Anzeige x 1 (24 V muss vorhanden sein) IP65 oder gleichwertig

Bremsschalter (Hinweis 8) | Erlaubt Fernauslosung der z-Achse (24 V erforderlich) 0.3 MPa oder dariiber (0.6 MPa maximal) (Saubere, trockene Luft)

Abmessungen

(723.2)
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75, 100
@
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g OEEC (D) g8
- S COTANN - = =N
T ey == ,
*< > Werte fur Spezifikation B @‘ I
. ! P
mit z-Achse 300 mm QP‘Q ZF11mm : /8
50| 75 @24 mm Senkung | &
Jiefe 5 mm < N L .
125 --- 200 -1
Verbotener Arbeitsbereich
Arbeitsbereich
Anschluss fur Anwender,
~ 23-Kontakte
s gﬁhmrﬂkLuﬂqohr- 62.5
- chnellkupplung
sl i —_— 28 <
) ! 04 mm Luftrohr- |
8 | Sct ) ‘
M —|
© ! Y
@ I
n
ﬁ o
s Rote LED (*2) pa
o o)
v q jmil \ — A
g T o] 2 ! o G,
o 1=
i ¥ 14, Tiefe'8) ‘ ——] S l4& =
id. Bohrung auf anderer Seite + 3 AuBen @ 7 mm.
S abgedichtet mit ~ Hohe 10, M4, 22
Madenschraube (*3) i Tiefe 5 mm (*1 ~H
al " | s Blasdiise fir ()] 0
S 50 0 \ ‘ Luftspiilung,
2 d ﬂnsnm 4mm) Bremsschalter / Detailansicht des AnschluBfelds
NS
Y |
N2 250 250 g‘ -
=)
500 ‘ &
v =
I — ) [ ]
5 Qo
0 Bezugsflache 74 (89) Auslass-
M offnung (*4)
8 Schnitt A-A
*1: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht iberschreiten.  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 ~ 5m/10 m @14, hohl
entsprechenden LED-Anschluss im filr den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen. + Kabel fur Anwender 5m/A0m 02007 (3021)
*3: Die vorbereiteten Bohrungen 3-M4, Tiefe 8 reichen bis zur anderen Seite des Armes. Eine lange Befestigungsschraube stBt auf « Kabel fiir Bremse 5m/10m S
mechanische Bauteile im Arm; deshalb muss vorsichtig vorgegangen werden. Achten Sie auf die Abdichtung der Schraube. « Luftrohr (4 Stiick) 0,15m Detailansicht der Spitze
*4: Bei Anschluss eines (aussen) @12 mm Luftrohrs an die Auslassoffnung darf dieses nicht in Wassernahe verlegt werden. —_—

Passende Steuerungen

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

VEmETeEE Anwendung Max. Anzahl Spannungs- seit Fl'].r Erl.'f:'luterungen d'er Hinweise 1 bi.s 9 siehe Seite 7. )
Steuerung E/A-Kanale versorgung G (Hinweis 10) Falls die Faltenbalge sich aufzublahen beginnen, muss sofort
der Spillluft-Druck auf einen Bereich von 0,3 - 0,8 MPa erhéht werden und
XSEL-PX-###-2[3] Maxb.ig /i(é%soer[]ﬁnos(l)(iwbar 1-phasig A die Durchflussrate iiber den Geschwindigkeitsregler angepasst werden.
rallt Sicherheits- 192/192 [3-phasig] 37 Achtung | Als Spiilmedium ist saubere, trockene Luft zu verwenden, ohne Kompressor-
XSEL-QX-###-2[3] kategorie 4 230 VAC Olriickstande oder andere Verunreinigungen, geman einer Luftfilterklasse

mit zugelassener Partikelgroe bis 10 pm.

IX-NNWS50CIC[H]



I>X SCARA robot

mModelispez.  IX — NNwWeOOO[H]— [ | — T2 © 3

Serie Typ Kabellange Passende Steuerung i

NNWB020[H]: : tandard T2: XSEL-PX/QX 4

Armlange 600 mm, Vertikale Achse 200 mm ?IO_L: iomm(s andara) Q 1 |
NNW6030[H]: : o

Armlange 600 mm, Vertikale Achse 300 mm

*Einzelheiten der Modellspezifikation siehe Seite 8.

Modellspezifikation

o Punkt-zu- Nutzlast |(z-)Achse 3 (vertikal) (r-)Achse 4
Positonier- | pynyt.getrieb | Standard- (kg) Druckkraft (Rotation)
Arm- | Motor- its- | Wiederhol- i i+ | (Hinweis4) | (N) (Hinweis 5) | Zulassige Nutzlast
A h Arbeits: | Maximale zykluszeit
Modell Achsen lange | leistung EEn genauigkeit Verfahrge-
(mm) (W) ereic (mm) ange- () Maximum- | Minimun- |2u18ss. Trg-(  Zuléss.
(Hinweis 1) schwindigkeit | - (Hinweis 3) | Nenn | Max. @ ¢ |neitsmoment|Drehmoment
(Hinweis 2) d Wert | gme) (Hinweis)] (N - m)
Am1 350 400 | #120° 7121mm/s
1 i&%l)o [7232mm/s]
Am?2 +145° f
IX-NNW6020[H]- [@] -T2 ietd 20 | 200 (im Verbund)] - g 152 78 33
21 1393mm/s
(IX-NNW6030[H]-[@]-T2) Actse 3 Vertikale Achse| - 200 (388%) £0.010 | 11473mm/s] [0.47] z 10 [181] [93] 006 [38.7]
Achse [Rotationsachse| - 100 +360° | +0.005 [igg%:]
*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)| 23-adriges abgeschirmtes Kabel AWG26, D-sub/23-Kontaktstecker Roboter-Gewicht 34.5Kg
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 22,5) 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) 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)

Abmessungen
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& Schnitt A-A
*1: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht iberschreiten.  Kabel/Rohre =
*2: Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ei der und 24 V- gzum < Kabel fir Geber/Motor  5m/10m @14, hohl
entsprechenden LED-Anschluss im fiir den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen. « Kabel fiir Anwender 5m/10m .
*3: Die vorbereiteten Bohrungen 3-M4, Tiefe 8 reichen bis zur anderen Seite des Armes. Eine lange Befestigungsschraube stoBt auf  Kabel firr Bremse 5m/10m 020h7 (§oz1)
mechanische Bauteile im Arm; deshalb muss vorsichtig vorgegangen werden. Achten Sie auf die Abdichtung der Schraube. « Luftrohr (4 Stiick) 0,15m Detail icht der Spit
*4: Bei Anschluss eines (aussen) @12 mm Luftrohrs an die Auslassoffnung darf dieses nicht in Wassernahe verlegt werden. Detailansicht der Spitze

Passende Steuerungen

Verwendete ATETEITE Max. Anzahl Spannungs- — Fir Erlauterungen der Hinweise 1 bis 9 siehe Seite 7.
Steuerung E/A-Kanale versorgung (Hinweis 10) Falls die Faltenbalge sich aufzublédhen beginnen, muss sofort
- A der Spuillluft-Druck auf einen Bereich von 0,3 - 0,8 MPa erhoht werden und
1-phas!g die Durchflussrate tber den Geschwindigkeitsregler angepasst werden.
—— — 192/192 [3-phasig] 37 Als Spiilmedium ist saubere, trockene Luft zu verwenden, ohne Kompressor-
erfillt Sicherheits- i u . sy o )
230 VAC Olriickstande oder andere Verunreinigungen, geman einer Luftfilterklasse

XSEL-QX-###-2(3] 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 pm.

Max. 6 Achsen ansteuerbar
XSEL-PX-###-2[3]| " s 1600 [2400] W

IX-NNW60LIC[H]



IDX SCARArob

ot

mvodeispez. |X — NNW7000[H]— [ ] — T2
Serie Typ Kabellange Passende Steuerung
NNW7020[H]: . . K
Armlange 700 mm, Vertikale Achse 200 mm 5L :5m (standard) T2: XSEL-PX/QX
NNW7040[H]: 10L:10m
Armlénge 700 mm, Vertikale Achse 400 mm
*Einzelheiten der Modellspezifikation siehe Seite 8.
Modellspezifikation
o Punkt-zu- Nutzlast  [(z-)Achse 3 (vertikal) (r-)Achse 4
Arm e quglorr]]lelr- Punkt-Betrieb | Standard- (kg) Druckkraft (Rotation)
F - i+ | wiederhol- ; i Hinweis 4’ N) (Hinweis 5 Zulassige Nutzlast
Modell Achsen lange | leistung ﬁrbe!tsh genauigkeit \%a:fxalmal:_ Al L ! 0 : -
(mm) (W) ereic (mm) anige (8) Maximum- | Minimum.- [2udss. Trég-| ~ Zulass.
(Hinweis 1) schwindigkeit [ (Hinweis 3) | Nenn | Max. " it |heitsmoment|Drefimoment
(Hinweis 2) e Wert | igm) (Himieiss)) (N - m)
Asel|  Arm 1 350 750 +125° | 4g 015 | 6597Tmm/s
A 2 a _(XY) [7010mm/s]
1145° :
IX-NNW7020[H]-[@]-T2 ahel) AT 0 4% 145 (im Verbund)| -, g 265 127.3 6.7
200mm 1583mm/s
(IX-NNW7040[H]-[@]-T2) Achse3 [Vertikale Achse - 400 (400mm) +0.010 [1614mm/s] [0.45] 5 20 [304] [146.0] 01 [11.7]
tsed |Rotationsachse| - 200 | +360° | 0.005 [igggag}

*Geben Sie in der Modellbe;

zeichnung oben unter die Kabellange an.

Allgemeine Spezifikation

*[ ] Werte fur 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),

23-adriges abgeschirmtes Kabel AWG26, D-sub/23-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)

Schutzklasse

IP65 oder gleichwertig

Bremsschalter (Hinweis 8)

Erlaubt Fernauslésung der z-Achse (24 V erforderlich)

Sperrluftdruck (Hinweis 10)

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

Abmessungen

*< > Werte fiir Spezifikation
mit z-Achse 400 mm
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*1: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht iberschreiten.  Kabel/Rohre ~ e Schnitt A-A
*2: Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein: d 24 V- qung zum  Kabel fiir Geber/Motor 5 m/10 m t
entsprechenden LED-Anschluss im fur den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen. « Kabel fiir Anwender 5m/10m ,C_"
*3: Die vorbereiteten Bohrungen 3-M4, Tiefe 8 reichen bis zur anderen Seite des Armes. Eine lange stoBt auf « Kabel fiir Bremse 5m/10m 218, hohl
Bauteile im Arm; deshalb muss vorsmht\g vorgegangen werden. « Luftrohr (3 Stiick) 0,15m » N0

*4: Der Disen-Anschiuss kann auch auf der gegeniiberliegenden Seite verwendet werden (dazu wird der Stopfen PT 3/8 entfernt und auf die
andere Anschluss-Seite eingesetzt).

025h7 (§0p1 )

Detailansicht der Spitze

Passende Steuerungen

Verwendete Max. Anzahl Spannungs- .
Steuerung TETELT E/A-Kanile versorgung Seite
XSEL-PX-##-2[3] Maxbigﬁl‘gzsg?ﬂ‘ggﬁbw 1-phasig
i Sictomes 192/192 [3-phasig] 37
XSEL-Qx-###-2[3]| ©" “kate';oﬁé i 230 VAC
*Die Hoc ion [H] eines SCARA-Modells erfordert die 2,4 kW 3-Phasen-Steuerung XSEL-PX/QX-###-3.

IX-NNW7000[H]

VAN

Achtung

Fur Erlauterungen der Hinweise 1 bis 9 siehe Seite 7.
(Hinweis 10) Falls die Faltenbalge sich aufzublédhen beginnen, muss sofort
der Splllluft-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 PartikelgroRe bis 10 pm.




I>X SCARArobot

B Modellspez. | X — NNW80|:||:|[H] — I:l - T2

serie e Kabellange Passende Steuerung
NNWB8020[H]: i ) )
Armlange 800 mm, Vertikale Achse 200 mm ?(%L: ?Om (standard) - T2: XSEL-PX/QX
NNWBO40[H]: “10m

Armléange 800 mm, Vertikale Achse 400 mm

*Einzelheiten der Modellspezifikation siehe Seite 8.

Modellspezifikation

L Punkt-zu- Nutzlast |(z-)Achse 3 (vertikal) (r-)Achse 4
Positionier- | p . etrieb |  Standard- (kg) Druckkraft (Rotation)
Arm- Motor- its. | Wiederhol- i i (Hinweis 4) | (N) (Hinweis 5) | Zulassige Nutzlast
A p Arbeits | Maximale zykluszeit
Modell Achsen lange | leistung i genauigkeit Verfahrge- " " R
(mm) (W) ereic (mm) o () Maximum-| Minimun- | 2118S. Trag" _ Zulass.
Hinweis) schwlnd]gkelt (Hinweis 3) | Nenn| Max. = rt heitsmoment| Drehmoment
(Hinweis 2) WEe Wert g (Himieis6)| (N - m)
Adsel|  Arm 1 450 750 +125° 7121mms
*8'(%5 [7586mm/s]
Arm 2 350 400 +145° i
IX-NNW8020[H]-[@-T2 le2 (im Verbund)} , o 265 | 127.3 6.7
! e ’ R 200mm 1583mm/s 5 20 0.1
(IX-NNW8040[H]- [@-T2) Acise3|Vertikale Achse 400 | soommy | *0910 | [1614mmis] [0.46] [304] | [146.0] [11.7]
Achse 4 | Rotationsachse - 200 +360° | +0.005 [iggg";:]
*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 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)| 23-adriges abgeschirmtes Kabel AWG26, D-sub/23-Kontaktstecker Roboter-Gewicht 62Kg
Pneumatik (aussen 26, innen @4) x 2 (normaler Betriebsdruck 0.8 MPa) Steuerung T2: XSEL-PX/QX
Anschluss (Anwender) X . X .
Pneumatik (aussen @4, innen 22,5) 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) Schutzklasse IP65 oder gleichwertig
Bremsschalter (Hinweis 8) | Erlaubt Fernauslosung der z-Achse (24 V erforderlich) Sperrluftdruck (Hinweis 10)| 0.3 MPa oder dariiber (0.6 MPa maximal) (Saubere, trockene Luft)

Blasduse fur Luftspillung (*4) Passendes Ansaugrohr,
(1071.5) AuBen 06 mm (Innen @4 mm)
65) 350 450 (206.5)
—| \ = 9| «|
E 8I8&
& 4-014 mm
*< > Werte fiir Spezifikation 60| 95 @30 mm Senkung
mit z-Achse 300 mm (34) 155 (34) \Tiefe 5 mm

Verbotener Arbeitsbereich
Arbeitsbereich

Wassergeschiltzter Anschluss
@6 mm Luftrohr- 62.5 fur Anwender, 24-Kontakte
Schnellkupplung

(83.5)

223
—

=

=

E

=

(16)

&
2 @4 mm Luftrohr-
g (i
|~ =
|3 Anschlag . «
b g o ‘ 4 ) 1.n3.C2.a/-€\;rm 3
— N o~ )|
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AuBen @ 7 mm,
Hohe 10, M4,
Tiefe 5 mm (*1)

o
o
1040.8 <1240.8>
140
2 [.]
=
a
=

(853.3)

(9188)
[
I

|
(9144)

75
17.5

122.7)

Bremsschalter

468.3

Detailansicht des AnschluBfelds

191.3 <-8.7>  Hub 200 <Hub 400>

6 (Mech. Anschla

*1: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht iberschreiten. Kabel/Rohre Schnitt A-A
*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
entsprechenden LED-Anschluss im fur den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen.  Kabel fiir Anwender 5m/10m 318, hoh!
*3: Die vorbereiteten Bohrungen 3-M4, Tiefe 8 reichen bis zur anderen Seite des Armes. Eine lange { stoBt auf i « Kabel fur Bremse 5m/10m , ol
Bauteile im Arm; deshalb muss vorsichtig vorgegangen werden. « Luftrohr (4 Stiick) 0,15m 02507 (D01 )
*4: Der Diisen-Anschluss kann auch auf der gegeniiberliegenden Seite verwendet werden (dazu wird der Stopfen PT 3/8 entfernt und auf die -
andere Anschluss-Seite eingesetzt). Detailansicht der Spitze

Passende Steuerungen

VErTETEE P Max. Anzahl | Spannungs- _ Fur Erlauterungen der Hinweise 1 bis 9 siehe Seite 7.
Steuerung 9 E/A-Kanale versorgung Seite (Hinweis 10) Falls die Faltenbalge sich aufzublahen beginnen, muss sofort
Vax. 5 Achsen ansteuerbar - A der Spiillluft-Druck auf einen Bereich von 0,3 - 0,8 MPa erhéht werden und
XSEL-PX-###-2[3] bis 1600 [2400] W 1'Ph35!g die Durchflussrate tber den Geschwindigkeitsregler angepasst werden.
orfullt Sicherheits: 192/192 [3-phasig] 37 Achtung |  Als Spiilmedium ist saubere, trockene Luft zu verwenden, ohne Kompressor-
XSEL-QX-###-2[3] kategorie 4 230 VAC Olriickstande oder andere Verunreinigungen, geman einer Luftfilterklasse
*Die Hochleistungsversion [H] eines SCARA-Modells erfordert die 2,4 kW 3-Phasen-Steuerung XSEL-PX/QX-###-3. mit ZuQelassener Partlkelgrof&e bis 10 Hm.

IX-NNW8O0CIC[H]



I>X SCARArobot

m Modellspez. IX — DNN3015[H] - I:l _ T2 - \ i

Serie Typ Kabellange Passende Steuerung
TNN3015[H]: Wandmontage . . } s
Armlange 300 mm, Vertikale Achse 150 mm EI(;L" ?om (standard) - T2: XSEL-PX/QX — 2 |
UNN3015[H]: Wandmontage invers . m ] o i
Armlange 300 mm, Vertikale Achse 150 mm ]
*Einzelheiten der Modellspezifikation siehe Seite 8. )
Modellspezifikation
o Punkt-zu- Nutzlast |(z-)Achse 3 (vertikal) (r-)Achse 4
Positionier- | oyt Betrieb |~ Standard- (ka) Druckkraft (Rotation)
Arm- Motor- |\ oive | wiederhol- Maximale zykluszeit (Hinweis 4) (N) (Hinweis 5) | Zulassige Nutzlast
Modell Achsen lange | leistung A genauigkeit
() w) bereich |== 0 Verfahrge- (s) Maximum- | Minimum- [2u18ss. Trég-| ~ Zulgss.
(Hinweis 1) schwindigkeit | - (Hinweis 3) | Nenn | Max. @ it |heismoment|Drehmoment
(Hinweis 2) e Wt omg) (Himeis6)| (N - m)
Arsel| Al 175 200 | #120° | 4qq19 | 3560mmis
e [3616mm/s]
IX-TNN3015[H]-[@]-T2 2| Am2 125 100 | £130° | ) |G Verbund) 0.49 90.9 475
1 3 0.015 1.9
IX-UNN3015[H]-[@]-T2 fotse3 |Vertkale Achse| - 100 | 150mm | 0.010 | 30 | (041 [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
A||gemeine Spezifika{ion 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 20.8Kg
Steuerung T2: XSEL-PX/QX
Anschluss (Anwender) | Pneumatik (aussen @4, innen 22,5) x 3 (normaler Betriebsdruck 0.8 MPa) —— N
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

* Die folgenden Abbildungen beziehen sich
ebenfalls auf die inverse Ausfiihrung. Der einzige

Unterschied liegt in der umgekehrten Anbringung ks
(siehe auch Seite 2.) | @—@ g
E ; d
Einschub f. angebaute / =
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15 60
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16h7 (5015) 5
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Detailansicht der Spitze
- 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 iiberschreiten. 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 5 m/10 m
entsprechenden LED-Anschluss im fir den A der vorgeset Steckverbinder legen. « Kabel fiir Bremse 5m/10m « Luftrohr (4 Stiick) 0,15 m
Passende Steuerungen
Verwendete Max. Anzahl Spannungs- X
Steuerung e E/A-Kanéle versorgung el
XSEL-Px-#-2[3) | Max. 6 Adhsen ansteuerbar 1-phasig A Fir Erlauterungen der Hinweise 1 bis 9 siehe Seite 7.
bis 1600 [2400] W .
erfullt Sicherheits 192/192 [3-phasig] 87 achiend
XSEL-QX-###-2[3] IEErER A 230 VAC
*Die Hochleistungsversion [H] eines SCARA-Modells erfordert die 2,4 kW 3-Phasen-Steuerung XSEL-PX/QX-###-3.

IX-TNN3015[H)/IX-UNN3015[H]



m Modellspez.

Serie

IX — ONN3515[H] — [ ] —

Typ

Kabellange

T2

Passende Steuerung

I>X SCARArobot

TNN3515[H]: Wandmontage . . - [ I~ L
Armlange 350 mm, Vertikale Achse 150 mm sL . 5m (standard)  T2: XSEL-PX/QX r— >
UNN3515[H]: Wandmontage invers 10L:10m —al
Armlange 350 mm, Vertikale Achse 150 mm i
*Einzelheiten der Modellspezifikation siehe Seite 8.
Modellspezifikation
o Punkt-zu- Nutzlast |(z-)Achse 3 (vertikal) (r-)Achse 4
Positionier- | pnyt.Betrieb | Standard- (kg) Druckkraft (Rotation)
Arm- Motor- |\ s | wiederhol- i i (Hinweis 4) (N) (Hinweis 5) | Zulassige Nutzlast
- A h rbeits: | Maximale zykluszeit
odell Achsen lange | leistung [ genauigkeit Verfahrge- " " "
(mm) ereic (mm) Galiiah (8) Maximum-| Minimum- [ZU18SS. Trage|  Zulss.
(Hinweis 1) schwindigkeit | - (Hinweis 3) | Nenn | Max. i t heitsmoment| Drehmoment
(Hinweis 2) e Wert | gme) (Hinveis6)] (N - m)
Achse 1 Arm 1 225 200 +120° +0.010 [3979mm;s]
Ty 4042mm/s
IX-TNN3515[H]-[@]-T2 uise2|  Am2 125 100 | £130° | Y |6 verbung) 053 90.9 475
1 3 0.015 1.9
IX-UNN3515[H]-[0]-T2 fotse3 |Vertkale Achse| - 100 | 150mm | 0.010 | 30 | [0.42) [111.0] | [58.0]
Achse 4 | Rotationsachse - 50 +360° | +0.005 1600°/s

Allgemeine Spezifikation

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

*[ ] Werte fir 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

21.9Kg

Anschluss (Anwender)

Pneumatik (aussen @4, innen @2,5) 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)

Bremsschalter (Hinweis 8)

Erlaubt Fernauslésung der z-Achse (24 V erforderlich)

Abmessungen

* Die folgenden Abbildungen beziehen sich

eben-falls auf die inverse Ausfiihrung. Der einzige
Unterschied liegt in der umgekehrten Anbringung

(siehe auch Seite 2.)
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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 iiberschreiten.
*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 fir den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen.

Kabel/Rohre
 Kabel fiir Geber/Motor 5 m/10 m « Kabel fur Anwender 5 m/10 m
* Kabel fir Bremse 5m/10m « Luftrohr (4 Stick) 0,15 m

Passende Steuerungen

Verwendete Max. Anzahl Spannungs- )
Steuerung Anwendung E/A-Kanale versorgung Seite
Max. 6 Achsen ansteuerbar ]
XSEL-PX-###-2[3] bis 1600 [2400] W 1-phas!g
erfullt Sicherheits 1927192 (3-phasig] s
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.

AN

Achtung

Fur Erlauterungen der Hinweise 1 bis 9 siehe Seite 7.

IX-TNN3515[H)/IX-UNN3515[H]



DX SCARA robot

W Modellspez.

IX — ONN5020[H] — [ ] —

Serie

HNN5020[H]: Wandmontage
Armlange 500 mm, Vertikale Achse 200 mm

Typ Kabellange

5L : 5 m (standard)

T2

Passende Steuerung

T2: XSEL-PX/QX

INN5020[H]: Wandmontage invers 10L:10m
Armlange 500 mm, Vertikale Achse 200 mm
*Einzelheiten der Modellspezifikation siehe Seite 8.
Modellspezifikation
o Punkt-zu- Nutzlast |(z-)Achse 3 (vertikal) (r-)Achse 4
piie || Doeree ; m:gm\'g{_’ Punkt-Betrieb |  Standard- (kg) Druckkraft _(Rotation)
o Py B o Arbe_lts— A Maximale zykluszeit (Hinweis 4) (N) (Hinweis 5) | Zulassige Nutzlast
ode chsen nge | leistung | o~ (genaligheit] yerfahrge. © Ties Tg] s
(mm) W) (mm) | schwindigkeit (Hinweis 3) | Nenn | Max, |M&ximum-| Minimums | oi ooment Drehmoment
(Hinweis 1) | = jinweis 2) wert Wert o (Himeis) (N -m)
Achse 1 Arm 1 250 400 +120° +0.010 [6283mm;S]
Ty 6381mm/s
IX-HNN5020[H]- [@]-T2 udse2|  Am2 250 200 | #135° | V) |G verbund)|  0.44 1520 | 781 33
2 10 0.06
IX-INN5020[H]- [@]-T2 e |Vertkale Achse| - 200 | 200mm | £0.010 | [faramme, [0.39] [181.0] | [93.0] 3.7]
uised | Rotationsachse| - 100 | +360° | +0.005 | 9%

*Geben Sie in der Modellbez

eichnung 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

30.5Kg

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 Fernausldésung der z-Achse (24 V erforderlich)

Abmessungen
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* Die folgenden Abbildungen beziehen sich ebenfalls auf die inverse Ausfiihrung.
Der einzige Unterschied liegt in der umgekehrten Anbringung (siehe auch Seite 2.)
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Detailansicht der mechanischen Schnittstelle des Arms

Detailansicht des AnschluBfelds
Detailansicht der Spitze

*1: Die vorbereiteten Bohrungen 3-M4, Tiefe 8 reichen bis zur anderen Seite des Armes. Eine lange Befestigungsschraube stoBt auf Kabel/Rohre

mechanische Bauteile im Arm; deshalb muss vorsichtig vorgegangen werden. * Kabel fur Geber/Motor 5 m/10 m « Kabel fur Anwender  5m/10 m
*2: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht Uberschreiten. e Kabel fur Bremse 5m/10m < Luftrohr (4 Stick) 0,15 m
*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.

Passende Steuerungen

Verwendete Max. Anzahl Spannungs- X
Steuerung FUEENGE E/A-Kanéle versorgung Seite
DX H- Max. 6 Achsen ansteuerbar | :
XSEL-PX-#i#-2[3] bis 1600 [2400] W 1 phas!g
erfullt Sicherheits 1920192 (3-phasig] 87
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-HNN5020[H]

/1X-INN5020[H]

AN

Achtung

Fur Erlauterungen der Hinweise 1 bis 9 siehe Seite 7.




I>X SCARA robot

mModelspez.  [X — CINN6020[H] — [ ] — T2

Serie Typ Kabellange Passende Steuerung
HNN6020[H]: Deckenmontage . . ~
Armlange 600 mm, Vertikale Achse 200 mm SL : 5 m (standard)  T2: XSEL-PX/QX
INN6020[H]: Deckenmontage invers 10L:10m

Armlange 600 mm, Vertikale Achse 200 mm

*Einzelheiten der Modellspezifikation siehe Seite 8.

Modellspezifikation

o Punkt-zu- Nutzlast  [(z-)Achse 3 (vertikal) (r-)Achse 4
Am Motor Positionier-| o it Betrieh |  Standard- ~(kg) Druckkraft _(Rotation)
A= Aotor- 1 A peits- | Wiederhol- | o imale zykluszeit | (Hinweis4) | (N) (Hinweis5) | Zulassige Nutzlast
Modell Achsen lange | leistung A genauigkeit
bereich Ve G- () ; i | zulass. Trage|  Zulass
(mm) (W) (mm) T e o Maximum-| Minimum- |£UaSS- Trag b
(Hinweis 1) schwindigkeit | (Hinweis 3) | Nenn| Max. e wert | heitsmoment) Drehmoment
(Hinweis 2) (kym?) (Hinweis 6)) (N -m)
Achsel|  Arm1 350 400 +120° +0.010 7121mm/s
- )'<Y [7232mm/s]
1X-HNNB020[H]- [@]-T2 pe2|  Am 2 250 200 | #135° | ) |6 Verbund) 0.52 1520 | 781 3.3
2 10 0.06
IX-INN6020[H]- [@]-T2 3 [Vertikale Achse| - 200 | 200mm | £0.010 | [faramme, [0.43] [181.0] | [93.0] 3.7]
e |Rotationsachse| - 100 | 360° | +0.005 | 300
*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 31.5Kg

Pneumatik (aussen 26, innen @4) x 2 (normaler Betriebsdruck 0.8 MPa) Steuerung T2: XSEL-PX/QX
Anschluss (Anwender) i . )

Pneumatik (aussen @4, innen 2,5) x 2 (normaler Betriebsdruck 0.8 MPa) Kabellénge (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 * Die folgenden Abbildungen beziehen sich ebenfalls auf die inverse Ausfiihrung.

Der einzige Unterschied liegt in der umgekehrten Anbringung (siehe auch Seite 2.)
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L — Detailansicht der Spitze
Detailansicht der mechanischen Schnittstelle des Arms
*1: Die vorbereiteten Bohrungen 3-M4, Tiefe 8 reichen bis zur anderen Seite des Armes. Eine lange Befestigungsschraube stoBt auf Kabel/Rohre
mechanische Bauteile im Arm; deshalb muss vorsichtig vorgegangen werden. « Kabel fir Geber/Motor 5 m/10 m « Kabel fur Anwender 5 m/10 m
*2: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht Uberschreiten.  Kabel fiir Bremse 5m/10m « Luftrohr (4 Stuck) 0,15 m
*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 fir den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen.
Passende Steuerungen
Verwendete Max. Anzahl Spannungs- .
Steuerung AT E/A-Kanale versorgung Seite
Max. 6 Ach teuerb . A —_— o '
XSEL-PX-##-2[3] axbis 1%0%?2?50?% ol 1-phasig Fiir Erlauterungen der Hinweise 1 bis 9 siehe Seite 7.
erfillt Sicherheits 1921192 [3-phasig] s7 At
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-HNNBO20[H]/IX-INN6020[H]



IDX  SCARA robot

mModellspez. | X —|:|NN70[:|O[H] — I:l _ T2

Serie T Kabellange Passende Steuerung
HNN7020[H]: Deckenmontage X )

Armlénge 700 mm, Vertikale Achse 200 mm (400mm) 5L : 5 m (standard) T2: XSEL-PX/QX
INN7020[H]: Deckenmontage invers 10L: 10 m

Armlénge 700 mm, Vertikale Achse 200 mm (400mm)

*Einzelheiten der Modellspezifikation siehe Seite 8.

Modellspezifikation

L Punkt-zu- Nutzlast  |(z-)Achse 3 (vertikal) (r-)Achse 4
Am Motor Fx;:g'gfﬂg{' Punkt-Betrieb |  Standard- (kg) Druckkraft (Rotation)
a - jts- 2 i i Hinweis 4, N) (Hinweis 5 Zulassige Nutzlast
Modell Achsen lange | leistung ﬁrbe_ltsh genauigkeit year:(;mals_ zykluszeit | ( ) ) { ) .
mm) | ) | N mm) aige | (S) Maximurm- | Minimum- |Zulss. Trag|  Zulass.
s ) schwindigkeit | - (Hinweis 3) | Nenn | Max. o wert |neitsmoment|Drehmoment
(Hinweis 2) (kym?) (Hinweis§)] (N -m)
Adsel|  Arm 1 350 750 +125° | 40015 | 8997Tmm/s
IX-HNN7020[H]- (X [7010mmys]
Ahse2|  Arm 2 350 400 +145° xv) (im Verbund)
(IX-HNN7040[HI- (@ T2) ! 200mm 1583mm/s 00 5 | 20 208 1273 0.1 o7
IX-INN7020[H]-[@]-T2 i3 |Vertikale Achse | - 4001 oomm) | ¥0020 | ig1ammis) | [0.42) [304] | [146.0] [11.7]
(IX-INN7040[H]-[0]-T2) Afsed |Rotationsachse| - 200 | +360° | +0.005 [iggg:g
*Geben Sie in der Modellbezeichnung oben unter @ die Kabellange an. *[ ] Werte fir 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)| 25-adriges abgeschirmtes Kabel AWG26, D-sub/25-Kontaktstecker Roboter-Gewicht 58Kg

Pneumatik (aussen @6, innen @4) x 2 (normaler Betriebsdruck 0.8 MPa) Steuerung T2: XSEL-PX/QX
Anschluss (Anwender) ) . )

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

Abmessungen * Die folgenden Abbildungen beziehen sich ebenfalls auf die inverse Ausfiihrung.

Der einzige Unterschied liegt in der umgekehrten Anbringung (siehe auch Seite 2.)
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Detailansicht der Spitze

*1: Die vorbereiteten Bohrungen 3-M4, Tiefe 8 reichen bis zur anderen Seite des Armes. Eine lange stoBt auf
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 fiir den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen.

6 (Mech. Endstilck)

*< > Werte fir Spezifikation
mit z-Achse 400 mm

Passende Steuerungen

Verwendete Max. Anzahl Spannungs- X
Steuerung AT E/A-Kandle | versorgung Seite
XSEL-PX-#-2(3] | M5 ﬁg%sgf[‘z%s(‘ﬁ‘{ﬁbar 1-phasig VAN Fiir Erlauterungen der Hinweise 1 bis 9 siehe Seite 7.
arfllt Sicherheits 192/192 [3-phasig] 37 Achtung
MEELQiAE kategorie 4 230 VAC

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

IX-HNN70OD[H)IX-INN70CIE[H]



I>X SCARArobot

]
-

W Modellspez.

T2

Passende Steuerung

IX — ONNSOOO[H] — [ ] —

Serie Typ Kabellange

HNN8020(8040)[H]: Deckenmontage

Armlange 800 mm, Vertikale Achse 200 mm (400 mm) 5L: 5 m (standard) T2: XSEL-PX/QX

INN8020 (8040)[H]: Deckenmontage invers 10L:10m
Armlange 800 mm, Vertikale Achse 200 mm (400 mm)
*Einzelheiten der Modellspezifikation siehe Seite 8.
Modellspezifikation
L Punkt-zu- Nutzlast  |(z-)Achse 3 (vertikal) (r-)Achse 4
Arm Mt quglo?]lelr- Punkt-Betrieb| ~ Standard- (kg) Druckkraft (Rotation)
F - i+ | wiederhol- ; i Hinweis 4 N) (Hinweis 5 Zulassige Nutzlast
Modell Achsen lange | leistung ﬁrbe.'t‘; genauigkeit \l/\g?fx;ﬁlralg_ 2ykluszeit . ] i { b " "g "
(mm) (W) ereic (mm) ange- &) Maximum-| Minimum- |2ulass. Trég-| ~ Zulass.
(Hinweis 1) schwindigkeit|  (Hinweis 3) | Nenn| Max. @ it | heitsmoment|Drehmoment
(Hinweis 2) e Wert | omy) (Hinueis6) (N - m)
Ael| Arm 1 450 750 +125° | 40015 | /t21mms
IX-HNN8020[H]- [@]-T2 “(xyy | [7586mmis]
Achse2|  Arm 2 350 400 +145° (im Verbund)
(IX-HNN804O[H]-[@]-T2) 0.52 265 127.3 6.7
. _ 400 200mm +0.010 1583mm/s 5 20 0.1
IX-INN8020[H]- [@]-T2 Aorse 3 |Vertikale Achse (4oomm) | = [1614mm/s] [0.43] [304] | [146.0] [11.7]
(IX-INN8O4O[H]-[@1-T2) Aetise 4| Rotationsachse! - 200 +360° | +0.005 [iggg:;:]

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

*Geben Sie in der Modellbezeichnung oben unter [@] die Kabellange an. *[ ] Werte fur Hochleistungsversion

Allgemeine Spezifikation

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

Temperatur: 0-40 °C, rel. Feuchtigkeit: 20-85% oder weniger (nicht kondensierend)
58Kg
T2: XSEL-PX/QX

Umgeb.-Temperatur/Feuchtigk.
Roboter-Gewicht

Enkoder-Typ

Verdrahtung (Anwender),

Pneumatik (aussen 26, innen @4) x 2 (normaler Betriebsdruck 0.8 MPa) Steuerung

Anschluss (Anwender)

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)

Erlaubt Fernauslésung der z-Achse (24 V erforderlich)

* Die folgenden Abbildungen beziehen sich ebenfalls auf die inverse Ausfiihrung.
Der einzige Unterschied liegt in der umgekehrten Anbringung (siehe auch Seite 2.)
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| %# 8 hohl Schnitt A-A
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i . . . ; Detailansicht der Spitze
= *1: Die vorbereiteten Bohrungen 3-M4, Tiefe 8 reichen bis zur anderen Seite des Armes. Eine lange stoBt auf
2 Bauteile im Arm; deshalb muss vorsichtig vorgegangen werden.
. " L S "2:Einevon auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht ilberschreiten.
< >Werte fiir Spezifikation *3: Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein-/Ausgangsmodul der Steuerung und 24 V- Spannungsversorgung zum
mit z-Achse 400 mm entsprechenden LED-Anschluss im fiir den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen.
Passende Steuerungen
Verwendete Anwendun Max. Anzahl | Spannungs- )
Steuerung 9 E/A-Kanéle versorgung B
Max. 5 Achsen ansteuerbar : & . u A ) . )
XSEL-PX-###-2[3] bis 1600 [2400] W 1-phasig Fur Erlauterungen der Hinweise 1 bis 9 siehe Seite 7.
erfillt Sicherheits 1921192 [3 phasig] 37 Acttung
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-HNN8OCIC[H)/IX-INNSOCIE[H]



I>X SCARA robot

B Modellspez.

IX-NNC2515[H]

Kleiner SCARA-Roboter, Reinraum-Typ
Armlange 250 mm, vertikale Achse 150 mm

IX — NNC2515[H] — [ —

[Ho
T2

chleistungsversion]

Serie Typ Kabellange Passende Steuerung
Reinraum-Typ 5L : 5 m (standard)  T2: XSEL-PX/QX
Armlange 250 mm, 10L: 10 m
Vertikale Achse 150 mm
*Einzelheiten der Modellspezifikation siehe Seite 8.
Modellspezifikation
L Punkt-zu- Nutzlast  |(z-)Achse 3 (vertikal) (r-)Achse 4
Positionier- | b etrieh | Standard- (kg) Druckkraft (Rotation)
{-l\rm- Motor- Arbeits- | Wiederhol- = i ale zykluszeit (Hinweis 4) (N) (Hinweis 5) | Zulassige Nutzlast
Modell Achsen lange | leistung ot genauigkeit A " ; "
(mm) (W) ereic (mm) tahrge-. () Maximum- | Minimum- |2uléss. Trég-(  Zulass.
(Hinweis 1) schwindigkeit | (Hinweis 3) | Nenn | Max. : vt |Deitsmoment(Drehmoment
(Hinweis 2) el WL kg (inveise) (N . )
Achse 1 Arm 1 125 200 +120° +0.010 3142mm/s
_(>-<Y) [3191mm/s]
Achse2|  Arm 2 125 100 +130° i 0.49 90.9 475
IX-NNC2515[H]-[@]- T2 ('Tl\égg?:;‘sd) 1] 3 0.015 19
Achse 3| Vertikale Achse - 100 150mm | +0.010 [1316mm/s] | [0.44] [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 konnen nicht im Dauerbetrieb mit maximaler Geschwindigkeit
und Beschleunigung arbeiten. Einzelheiten zu den Betriebsbedingungen siehe
unter "Empfohlene Beschleunigungs-/Verzogerungseinstellungen” auf Seite 44.

Enkoder-Typ

Absolut

Vakuum-Anschluss | Schnell-Steckverbinder, passendes Ansaugrohr (aussen @12)

Verdrahtung (Anwender),

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

Ansaugrate (Hinweis 10)| 60 N-liter/min

Anschluss (Anwender)

Pneumatik (aussen @4, innen @2.5) x 3 (normaler Betriebsdruck 0.8 MPa)

Reinraumklasse ISO-Reinraumklasse 4 (0,1 pm)

Umgeb.-Tempt

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

Warnleuchte (Hinweis 7)

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

Roboter-Gewicht 19Kg

Bremsschalter (Hinweis 8)

Erlaubt Fernauslésung der z-Achse (24 V erforderlich)

Kabellange (Hinweis 9) | 5L: 5 m (standard), 10L: 10 m (optional)
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*1: Eine von auBien auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht iberschreiten. 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 filr den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen.

« Kabel fiir Bremse 5m/A0m « Luftrohr (3 Stuck) 0,15 m

Passende Steuerungen

VAN

Verwendete Max. Anzahl Spannungs- .
Steuerung AmEELT E/A-Kanéle versorgung —
XSEL-PX-#-23]| M5 ﬁ%%sg?ﬂgéﬁlﬁbar 1-phasig
s = 192/192 [3-phasig] 37
XSEL-QX-##-2[3] e'f“ll';gg’gﬁ;“f S 230 VAC

Achtung

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

IX-NNC2515[H]

Fur Erlauterungen der Hinweise 1 bis 9 siehe Seite 7.

(Hinweis 10) Um den Reinraum-Typ in einer Umgebung geman 1SO-Reinraum-
klasse 4 einzusetzen, muss via Luftansaug-Anschluss an der Vorder-/Rucksseite
des Roboter-FuBrahmens ein Vakuum innerhalb des Roboters erzeugt werden.
Die Ansaugrate in der obigen Tabelle ist ein allgemeiner Uberschlagswert.

Sie muss entsprechend den tatséchlichen Einsatzbedingungen erhéht werden.




IX

SCARA robot

IX-NNC3515[H]

B Modellspez.

Kleiner SCARA-Roboter, Reinraum-Typ
Armlange 350mm, vertikale Achse 150mm

IX — NNC3515[H] — [ ] —

[Hochleistungsversion]

T2

Serie Typ Kabellange Passende Steuerung
Reinraum-Typ 5L : 5 m (standard) T2: XSEL-PX/QX
Armlange 350 mm, 10L: 10 m
Vertikale Achse 150 mm
*Einzelheiten der Modellspezifikation siehe Seite 8.
Modellspezifikation
o Punkt-zu- Nutzlast  |(z-)Achse 3 (vertikal) (r-)Achse 4
Positionier- | b y-Betrieb | Standard- (kg) Druckkraft (Rotation)
Arm- Motor- |\ oite | wiederhol- VTR zykluszeit (Hinweis 4) (N) (Hinweis 5) | Zulassige Nutzlast
Modell Achsen lange | leistung A genauigkeit| /o o " " 2
G, w) bereich (mm) erfahrge- (s) Maximum- | Minimum- |Zuléss. Trag-{  Zuldss.
ETEs D, sch\_N|nd_|gke|t (Hinweis 3) | Nenn | Max. it t heitsmoment {Drehmoment
(Hinweis 2) ue Wert igm) (Himeise) (N -m)
Achse 1 Arm 1 225 200 +120° +0.010 3979mm/s
Achse2|  Arm 2 125 100 +135° _(XY) v 0.58 90.9 475
IX-NN3515[H]- [@]-T2 il - ('Tl\é;:’nﬂd) ' 1 3 i ’ 0.015 1.9
Achse 3| Vertikale Achse| - 100 150mm | +0.010 [1316mm/s] | [0.46] [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 fur 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

Vakuum-Anschluss

Schnell-Steckverbinder, passendes Ansaugrohr (aussen ©12)

Verdrahtung (Anwender)|

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

Ansaugrate (Hinweis 10)| 60 N-liter/min

Anschluss (Anwender)

Pneumatik (aussen @4, innen @2.5) x 3 (normaler Betriebsdruck 0.8 MPa)

Reinraumklasse ISO-Reinraumklasse 4 (0

,1 um)

Umgeb.-Temperatur/Feuchtigk.

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

Warnleuchte (Hinweis 7)

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

Roboter-Gewicht 20Kg

Bremsschalter (Hinweis 8) | Erlaubt Fernauslosung der z-Achse (24 V erforderlich) Kabellange (Hinweis 9) | 5L: 5 m (standard), 10L: 10 m (optional)
Abmessungen 95 5-08H10
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*1: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht iberschreiten. 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 5 m/10 m
entsprechenden LED-Anschluss im filr den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen. « Kabel fur Bremse 5m/10m « Luftrohr (3 Stiick) 0,15m

Passende Steuerungen

Verwendete Max. Anzahl Spannungs- )
Steuerung (OB E/A-Kanale versorgung Seite
e pran 21| P —
erfillt Sicherheits- 1921192 [3-phasig] 37
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.

Fur Erlauterungen der Hinweise 1 bis

AN

Achtung

9 siehe Seite 7.

(Hinweis 10) Um den Reinraum-Typ in einer Umgebung geman I1SO-Reinraum-
klasse 4 einzusetzen, muss via Luftansaug-Anschluss an der Vorder-/Ruicksseite
des Roboter-FuBrahmens ein Vakuum innerhalb des Roboters erzeugt werden.
Die Ansaugrate in der obigen Tabelle ist ein allgemeiner Uberschlagswert.

Sie muss entsprechend den tatsachlichen Einsatzbedingungen erhéht werden.

IX-NNC3515[H]




I>X SCARA robot

Mittlerer SCARA-Roboter, Reinraum-Typ
Armléange 500mm, vertikale Achse 200mm
(300mm) [Hochleistungsversion]
® Modellspez. | X — NNCSODD[H] —_ T2
Serie Typ Kabellange Passende Steuerung
NNC5020[H]: . . ;
Armlange 500 mm, Vertikale Achse 200 mm 5L . 5m (standard) T2: XSEL-PX/QX
NNC5030[H]: 10L:10m
Armlange 500 mm, Vertikale Achse 300 mm
*Einzelheiten der Modellspezifikation siehe Seite 8.
Modellspezifikation
Positori Punkt-zu- Nutzlast  |(z-)Achse 3 (vertikal) (r-)Ach_se 4
Am- | Motor- wiederhol- | Punkt-Betrieb | - Standard- (H'n(kge)'s 4) (N)I:)?ﬁc'ri:krél'fsl 5 |z |a(§'meatr|\10r? last
its- "~ i 1 inwel inwel ulassili utz
Modell Achsen lange | leistung Arbe!ts genauigkeit M?waale Al " g A
(mm) (W) geleia (mm) ViElieE: (s) Maximum- | Minimum- |Zuldss. Trég-  Zuldss.
(Hinweis 1) schwindigkeit | (Hinweis 3) | Nenn | Max. & ¢ | heitsmoment|Drehmoment
(Hinweis 2) R Wert i) (Himeise)| (N -m)
Adsel|  Am1L 250 400 | £120° | 40010 | 6283mm/s
2 xY) [6381mm/s]
IX-NNC5020[H]-[@] -T2 sy AM 20 200 ;;45 ('Tzzzrb“’/‘d) 0.47 B R 78 006 33
~ ok ; R mm mm/s X
(IX-NNC5030[H] T2) Achse 3| Vertikale Achse 200 (300mm) +0.010 [1473mms] [0.41] [181] [93] 3.7
1200°/
Achse 4 Rotationsachse - 100 +360° | +0.005 [1857"/:]

*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

Vakuum-Anschluss

Schnell-Steckverbinder, passendes Ansaugrohr (aussen ©12)

Verdrahtung (Anwender)|

60 N-liter/min

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

Ansaugrate (Hinweis 10)|

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)

Reinraumklasse

ISO-Reinraumklasse 4 (0,1 pm)

Umgeb.-Temperatur/Feuchtigk.

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

Warnleuchte (Hinweis 7)

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

Roboter-Gewicht

31.5Kg

Bremsschalter (Hinweis 8)

Erlaubt Fernauslosung der z-Achse (24 V erforderlich)

Kabellange (Hinweis 9)

5L: 5 m (standard), 10L: 10 m (optional)
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*< > Werte fiir Spezifikation
mit z-Achse 300 mm

(130)

(723.2)
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*1: Die vorbereiteten Bohrungen 3-M4, Tiefe 8 reichen bis zur anderen Seite des Armes. Eine lange Befestic stoBt auf Kabel/Rohre Detailansicht der Spitze

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
L

Pl

im

fir den vor

Steckverbinder legen.

« Kabel fur Geber/Motor
« Kabel fur Anwender
« Kabel fir Bremse

« Luftrohr (4 Stiick)

5m/10 m
5m/10m
5m/0m
0,15m

Passende Steuerungen

Verwendete TG Max. Anzahl Spannungs- Seite
Steuerung 9 E/A-Kanéle versorgung
XSEL-Px-##-2[3) | M4 8 ‘ig%soe’[‘zi”&ﬁwba' 1-phasig A\
erfllt Sicherheits- 1027192 [3-phasig] ¥ Achtung
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-NNC5000[H]

Fir Erlauterungen der Hinweise 1 bis 9 siehe Seite 7.
(Hinweis 10) Um den Reinraum-Typ in einer Umgebung gemaf ISO-Reinraum-
klasse 4 einzusetzen, muss via Luftansaug-Anschluss an der Vorder-/Riicksseite
des Roboter-FuBrahmens ein Vakuum innerhalb des Roboters erzeugt werden.
Die Ansaugrate in der obigen Tabelle ist ein allgemeiner Uberschlagswert.

Sie muss entsprechend den tatsachlichen Einsatzbedingungen erhoht werden.




I>X SCARA robot

B Modellspez.

IX-NNC6000[H]

IX — NNceoOO[H]— [ ] —

(300mm)

T2

Mittlerer SCARA-Roboter, Reinraum-Typ
Armléange 600mm, vertikale Achse 200mm
[Hochleistungsversion]

Serie Typ Kabellange Passende Steuerung
NNC6020[H]: . . :
Armlange 600 mm, Vertikale Achse 200 mm sL . 5 m (standard) T2: XSEL-PX/QX
NNC6030[H]: 10L:10m
Armlange 600 mm, Vertikale Achse 300 mm
*Einzelheiten der Modellspezifikation siehe Seite 8.
Modellspezifikation
o Punkt-zu- Nutzlast  [(z-)Achse 3 (vertikal) (r-)Achse 4
- Mt qug'owelr " | Punkt-Betrieb | - Standard- (kg) Druckkraft (Rotation)
- - its- | Wiedernol- i i Hinweis 4 N) (Hinweis 5 Zulassige Nutzlast
Modell Achsen lange | leistung ﬁrbe!tsh genauigkeit ye?fxallmalee_ Zykluszeit { J G ) " g "
(mm) (W) ereic (mm) ange- (s) Maximum- | Minimum- [2uldss. Trég-|  Zulass.
s ) schwindigkeit | (Hinweis 3) | Nenn | Max. 5 ¢ |heitsmoment |Drehmoment
(Hinweis 2) e Wert  lugd) (iweis)| (N -m)
Achse 1 Am1 350 400 +120° +0.010 7121mm/s
2 _(XY) [7232mm/s]
m +145° i
IX-NNC6020[H]-[@]-T2 e 250 200 145 (im Verbund)l - ¢, 152 78 33
(IX-NNCB030H]- [3-T2) w3 Verel Achse| - 200 | Z00mm | 20010 | taamme | (o8] 200 ey | ey | | ey
Achse 4 Rotationsachse| - 100 +360° | +0.005 [igggag]

*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-/Verzégerungseinstellungen" auf Seite 44.

Enkoder-Typ

Absolut

Vakuum-Anschluss

Schnell-Steckverbinder, passendes Ansaugrohr (aussen &12)

Verdrahtung (Anwender)

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

Ansaugrate (Hinweis 10)

60 N

liter/min

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)

Reinraumklasse

ISO-Reinraumklasse 4 (0,1 pm)

Umgeb.-Temperatur/Feuchtigk.

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

Warnleuchte (Hinweis 7)

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

Roboter-Gewicht

32.5Kg

Bremsschalter (Hinweis 8)

Erlaubt Fernauslésung der z-Achse (24 V erforderlich)

Kabellange (Hinweis 9)

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

2D
CAD

*< > Werte fiir Spezifikation
mit z-Achse 300 mm

(823.2)

(130)

175

100

200

- o
ol
j‘_

4-@11 mm

@24 mm Senkung

Verbotener Arbeitsbereich

Tiefe 5 mm ! .
Arbeitsbereich
: @6 mm Luftrohr- > g
= Schnellkupplung F_e_j -
i @4 mm Luftrohr- ! ©
= Schnellkupplung ‘
3 g o | Seb| 5
- = ! Anschluss fur @ @Bﬁ )
IS ‘ Anwender, schiarz Bl o
2 25-Kontakte —f
| 2oKontakte | pa
5 Arm 2 ‘ Rote LED (3) ‘ Q
0 @ )
! Bremsschalter x
A Arm 1 [©) @ ®o
2 —~|~ Abstandhalter !
9 rh == AuBen @7 mm, 30 2
o 38 - Hohe 10, M4,
5 |2 o Tiefe S mm (*2) /' petailansicht des AnschluBfelds
IS (3-M4, Tiefe 8) -
i ghar\ﬁjggggehrrasfg: 1 Luftanschluss firr
5 = verschlossen (1) X passendes Ansaugrohr,
S| g T ® AuBen 012
2 = 50 |20 ) | | uBen mm,
S 8 Innen @ 8 mm
g £ | |
N
Q8| £ I I
NSl E 250 350 | .
2 5 7 Schnitt A-A
600 | 8
| T v
é Sl i t
’ Bezugsflache /| 74 | (88.5) (63)
& @14, hohl
020h7 ($01)
*1: Die vorbereiteten Bohrungen 3-M4, Tiefe 8 reichen bis zur anderen Seite des Armes. Eine lange B hraube stoBt auf mechanische ~ Kabel/Rohre Detailansicht der Spitze

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 iiberschreiten.
*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 fiir den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen.

« Kabel fiir Geber/Motor
« Kabel fur Anwender
« Kabel filr Bremse
« Luftrohr (4 Stiick)

5m/A0m
5m/A0m
5m/10m
0,15 m

Passende Steuerungen

Verwendete Max. Anzahl Spannungs- .
Steuerung aendiy E/A-Kanéle versorgung e
Max. 6 Achsen ansteuerbar ’
XSEL-PX-###-213] | ™ bis 1600 [2400] W / 1-phasig .
—— proy 192/192 [3-phasig]
xsELQx-###-208)| * noem g 230 VAC

VAN

Achtung

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

Fir Erlauterungen der Hinweise 1 bis 9 siehe Seite 7.
(Hinweis 10) Um den Reinraum-Typ in einer Umgebung geman ISO-Reinraum-
klasse 4 einzusetzen, muss via Luftansaug-Anschluss an der Vorder-/Riicksseite
des Roboter-FuBrahmens ein Vakuum innerhalb des Roboters erzeugt werden.
Die Ansaugrate in der obigen Tabelle ist ein allgemeiner Uberschlagswert.

Sie muss entsprechend den tatsachlichen Einsatzbedingungen erhoht werden.

IX-NNC60OO[H]



IDX SCARA

GroflRer SCARA-Roboter, Reinraum-Typ
- Armlange 700mm, vertikale Achse 200mm
(400mm) [Hochleistungsversion]
EModellspez. IX — NNC?ODD[H] R |:| J— T2
Serie Typ Kabellange Passende Steuerung
NNC7020[H]: L : 5 m (Standard)  T2: XSEL-PX/QX
Armlange 700mm, vertikale Achse 200mm 10L: 10 m
NNC7040[H]: :
Armlange 700mm, vertikale Achse 400mm
*Einzelheiten der Modellspezifikation siehe Seite 8.
Modellspezifikation
Positoni Punkt-zu- Nutzlast [(z-)Achse 3 (vertikal) (r-)Achse 4
Arm- Motor- q::ileorw;r- " | Punkt-Betrieb |  Standard- (kg) Druckkraft (Rotation)
: ! Arbeits- | VECEMO |y raximale zykluszeit (Hinwes 4) (N) (Hinweis5) | Zulassige Nutzlast
Modell Achsen lange leistung e genauigkeit Verfahrge- ©) Zulass. Tra 2l
e (M) | schwindigkeit |  (Hinveis 3) Maximum- | Minimum- || G B0 S
(Hinweis 1) windig! Nenn | Max. R TER heltsmpmgnt Drehmoment
(Hinweis 2) (kgm’) (Hinweis 6) (N -m)
Ahsel|  Am1l 350 750 +125° 6597mm/s
po 18.((\){1)0 [7010mms]
IX-NNC7020[H]-[@]-T2 Achse 2 m 350 400 +145 (im Verbund) 0.52 265 1273 6.7
~ . 200mm 1583mm/s 5 20 0.1
(IX-NNC7040[H] Achse 3| Vertikale Achse - 400 (400mm) +0.010 [1614mms] [0.45] [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 kénnen nicht im Dauerbetrieb mit maximaler Geschwindigkeit
und Beschleunigung arbeiten. Einzelheiten zu den Betriebsbedingungen siehe
unter "Empfohlene Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen" auf Seite 44.

Enkoder-Typ

Absolut

Vakuum-Anschluss

Schnell-Steckverbinder, passendes Ansaugrohr (aussen 212)

Verdrahtung (Anwender)|

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

Ansaugrate (Hinweis 10)|

80 N-liter/min

Anschluss (Anwender)

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

Pneumatik (aussen 24, innen @2.5) x 2 (normaler Betriebsdruck 0.8 MPa)

Reinraumklasse

ISO-Reinraumklasse 4 (0,1 pm)

Umgeb.-T

1 0-40 °C, rel. F igkeit: 20-85% oder weniger (nicht kondensierend)

IFeuchiigk.

Temp

Warnleuchte (Hinweis 7)

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

Roboter-Gewicht

60 kg

Bremsschalter (Hinweis 8)

Erlaubt Fernauslosung der z-Achse (24 V erforderlich)

Kabellange (Hinweis 9)

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

Abmessungen

Passendes Ansaugrohr,
AuBen @ 12 mm,
Luftanschluss (*4) Innen @ 8 mm
(971.5)
(65)_ 350 350 (206.5)
2D ‘ ks 1=
nschlag
CAD ; /@g/mm\i\@ /
|
5 o| o |
*< > Werte fiir Spezifikation © - 8 IS \
mit z-Achse 400 mm ] \
%)
Q?J 4-@14 mm
Panel 60| 95 @30 mm Senkung
(34) 155 (34) Tiefe 5 mm
= 223
2 Verbotener Arbeitsbereich
= o Arbeitsbereich
= % = —
«© S @6 mm Luftrohr- 63 2
A Schnellkupplung 28 =
[to} |
§ @4 mm Luftrohr- ‘ ©
V| Schnellkupplung @, I
o< E— | —
|3 Anschlag f. rot gelb b~
@188 1.u.2. Arm ‘@—T
~ ﬁnscmgss fiir schwarz | weiB —
N nwender, Ny o)
7 = 2konake | M|
° ° w0 ol 2 Rote LED (*3) | &
s gf ool
N Ak
o ) 3|2 o
=1 A (g-M4', lefe B)S x| Bremsschalter i @ by
=3 id. auf anderer Seite 5
(0188) 3z ‘61 1) 120 ‘mi of l
T ! verschlossen (*1) Abstandhalter, I
‘ s (122.7) AuBen @7 mm, 30 N
| % 8 e o (2 / Detailansicht des AnschiuBfelds
(0144) E -
1 4|2 \ o
vIZE | S
| Gl QY B 2
~ . i 2
! b C i
| B fI"ThT 4 | 2 /\-\ ‘ g
131 ezugstlache 91 S )
Bezugsflache 262 ‘ N I o
*1: Die vorbereiteten Bohrungen 3-M4, Tiefe 8 reichen bis zur anderen Seite des Armes. Eine lange stoBt auf Kabel/Rohre Schnitt A-A

O

=

218, hohl
025h7 (8021

Bauteile im Arm; deshalb muss vorsichtig vorgegangen werden.  Kabel fiir Geber/Motor 5 m/10 m
*2: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht diberschreiten. * 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 fiir Bremse 5m/10m Detailansicht der Spitze
entsprechenden LED-Anschluss im filr den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen. « Luftrohr (4 Stiick) 0,15m —_—————
*4: Der Anschluss kann auch in umgekehrter Richtung angebaut werden (dazu wird der Stopfen 3/8 entfernt und gegen den Anschluss ausgetauscht).
Passende Steuerungen
N Fur Erlauterungen der Hinweise 1 bis 9 siehe Seite 7.
Verwendete Anwendung Max. Anzghl Spannungs Seite i ‘ _ > . )
Steuerung E/A-Kanale versorgung (Hinweis 10) Um den Reinraum-Typ in einer Umgebung geméf ISO-Reinraum-
; klasse 4 einzusetzen, muss via Luftansaug-Anschluss an der Vorder-/Riicksseite
XSELPx-#-2f3) | M2 0 Aaren o eer 1-phasig VAN _ aug
rfl§'I| SEFETE 192/192 [3-phasig] 37 Achtung | des Roboter-FuBrahmens ein Vakuum innerhalb des Roboters erzeugt werden.
XSEL-QX-###-2[3] € uk;telgcor?é flts_ 230 VAC Die Ansaugrate in der obigen Tabelle ist ein allgemeiner Uberschlagswert.
*Die Hochleistungsversion [H] eines SCARA-Modells erfordert die 2,4 kW 3-Phasen-Steuerung XSEL-PX/QX-###-3. Sie muss entsprechend den tatsachlichen Einsatzbedingungen erhoht werden.

IX-NNC7000[H]




I>X SCARA

EModellspez.

Serie
NNC8020[H]:

NNC8040[H]:

Typ

IX-NNC80OO[H]

IX — NNC8oOO[H] — [ ] —

Armlange 800mm, vertikale Achse 200mm

Armléange 800mm, vertikale Achse 400mm

(400mm)
T2

Kabellange Passende Steuerung

5L : 5 m (Standard) T2: XSEL-PX/QX
10L: 10 m

GroflRer SCARA-Roboter, Reinraum-Typ
Armlange 800mm, vertikale Achse 200mm
[Hochleistungsversion]

*Einzelheiten der Modellspezifikation siehe Seite 8.

Modellspezifikation

o Punkt-zu- Nutzlast |(z-)Achse 3 (vertikal) (r-)Achse 4
Positionier- | b, - Betrieb |~ Standard- (kg) Druckkraft (Rotation)
(s> Motor- | it | Wiederhol: |y imale zykluszeit (Hinweis 4) (N) (Hinweis 5) Zulassige Nutzlast
Modell Achsen lange leistung P genauigkeit Verfahrge- ©) Zuldss. Trag-|  Zuliiss.
(mm) (mm) Pl Ry Maximum- | Minimum- (54955 110} 2Uess.
(Hinweis 1) schwindigkeit | (Hinweis 3) Nenn | Max. Tt : 1t| Di 1t
(Hinweis 2) s WETt g (imeis6| (N m)
prset|  Am1 450 750 +125° 7121mm/s
pos 1&(\)(1)0 [7586mms]
m +145° i
IX-NNC8020[H]-[31-T2 Achse2 350 400 145 (im Verbund) 052 265 1273 67
" 1583mm/s
(IX-NNC8040[H] Achse 3 |Vertikale Achse - 400 (iggmm) +0.010 [1614mm/s] [0.46] 5 2 [304] [146.0] 01 [11.7]
eised [Rotationsachse| - 200 | +360° | +0.005 [ﬁggcﬁl

Allgemeine Spezifikation

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

*[ ] Werte fir 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

Vakuum-Anschlu:

SS

Schnell-Steckverbinder, passendes Ansaugrohr (aussen 212)

Verdrahtung (Anwender)|

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

Ansaugrate (Hinweis 10)|

80 N-liter/min

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)

Reinraumklasse

ISO-Reinraumklasse 4 (0,1 pm)

Umgeb.-T

1 0-40 °C, rel. Feuchtigkeit: 20-85% oder weniger (nicht kondensierend)

IFeuchiigk.

Temp

Warnleuchte (Hinweis 7)

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

Roboter-Gewicht

62 kg

Bremsschalter (Hinweis 8)

Erlaubt Fernauslésung der z-Achse (24 V erforderlich)

Kabellange (Hinweis 9)

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

Abmessungen

Passendes Ansaugrohr,
AuBen @ 12 mm,

Luftanschluss (*4) Innen @ 8 mm
(1071.5)
(65)_ 350 450 (206.5)
2D T W Am2 1 “\
CAD nschlag ' \
(& : / \
| (. x N |
*< > Werte fiir Spezifikation 3 FFo fe@] &ﬁ &v o8 % ‘ I
mit z-Achse 400 mm z| oo \éj N 1. SIRRY | |
/
é@f& o= /
&> /
@/ 4-@14 mm \
Panel 60| 95 @30 mm Senkung <
155 (34) \Tiefe 5 mm No997 7 250 | >~ -
g 223 Verbotener Arbeitsbereich
= Arbeitsbereich
= ) —_
£ 8
B @6 mm Luftrohr- 63 g
Schnellkupplung 28 =
&
(‘9,' @4 mm Luftrohr- | ©
0\9 g Schnellkupplung —
[} 8 elb &
[eIry] il
M=
\ / &l© Ansohluss fir shvae | e | |
~ nwender, f:
& 25-Kontakte E -
—~ |
° o MEE o Rote LED (*2) «
e 4
NEE @ \@ EE[ H
J—= B (3-M4, Tiefe 8) £ N Bremsschalter _— | N
(o188) & id. auf anderer Seite ® ﬁ @ ©
3 61 (51| | 20 mit Madenschraube
2 erschlossen (*1) Abstandhalter, 10|
¥ (122.7) AuBen @7 mm, 30 ~|
2 8 Hohe 1 ?;m"f?;” Detailansicht des AnschluBfelds
(2144) Tz =
N 5l
|5 © ~ o —
N e Y~ %]
° ( —
131 f 1 o A ‘ ‘ A
Bezugsflache 262 91 § w‘ l o
ﬂ 8
*1: Die vorbereiteten Bohrungen 3-M4, Tiefe 8 reichen bis zur anderen Seite des Armes. Eine lange stoBt auf Kabel/Rohre =i T Schnitt A-A
Bauteile im Arm; deshalb muss vorsichtig vorgegangen werden. « Kabel fiir Geber/Motor 5 m/10m @18, hohl Schnitt A-A
*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/10m 025h7 ('o )
*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 o
entsprechenden LED-Anschluss im fiir den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen. « Luftrohr (4 Stiick) 0,15m Detailansicht der Spitze

=

: Der Anschluss kann auch in umgekehrter Richtung angebaut werden (dazu wird der Stopfen 3/8 entfernt und gegen den Anschluss ausgetauscht).

Passende Steuerungen

Verwendete Max. Anzahl Spannungs- )
Steuerung AETELT) E/A-Kanale versorgung iz
Max. 6 Achsen ansteuerbar :
XSELPX###-203] | ™ id 1600 (2400 W 1-phasig A
erfullt Sicherheits- 1927192 [3-phasig] 7 (I,
XSEL-QX-##-2[3] R A 230 VAC

*Die Hochleistur ion [H] eines SCAR

Modells erfordert die 2,4 kW 3-Phasen-Steuerung XSEL-PX/QX-###-3.

Fur Erlauterungen der Hinweise 1 bis 9 siehe Seite 7.

(Hinweis 10) Um den Reinraum-Typ in einer Umgebung geman I1SO-Reinraum-
klasse 4 einzusetzen, muss via Luftansaug-Anschluss an der Vorder-/Ruicksseite
des Roboter-FuRBrahmens ein Vakuum innerhalb des Roboters erzeugt werden.
Die Ansaugrate in der obigen Tabelle ist ein allgemeiner Uberschlagswert.

Sie muss entsprechend den tatsachlichen Einsatzbedingungen erhéht werden.

IX-NNC80LIO[H]



IDX SCARA

scARA-Roboter SYStemkonfiguration

Handprogrammiergerat
Modell SEL-T/SEL-TD
(siehe S. 42.)

—

(vom Anwender
bereitzustellen)

Motorkabel 5m (standard) (Not-Aus-Schalter)

Enkoderkabel 5m (standard) 5m
—
Steuerung & II

L\ e
PC-Verhindungskabel (5 m)
o\ D I:I Modell CB-ST-EIMW050-EB

Stromversor-

gB”"QSkabse' Ll 0 CB-ST-AIMWO50-E8 PC-Software (optional)
IR (@) —~ Lufigmsailuss (geliefert mit PC-Software) Modell 1A-101-X-MW
(Y-Endanschiuss) &7 (0,15m) (4 Stiick) H D (siehe S. 43) IA-101-X-USBMW
P 4 A IA-101-XA-MW
Anwenderkabel (5 m) % 4 (siehe Seite 42 und 43.)
(Y-Endanschluss)
Spannungsversorgung
E/A-Flachkabel (2 m) Feldbus-Netzwerke 1-phasig 230 VAC (Grundleistungsversion)
Modell CB-X-PIOOZO « DeviceNet (*1) 3-phasig 230 VAC (Hochleistungsversion)
24 VDG (siehe unten.) - CC-Link (*2)
Spannungs- * ProfiBus (*3) (Anm. 1) Handprogrammiergert ab Version 1.11. verwendbar.
versorgung & * Ethernet (Anm. 2) PC-Software ab Version 7.5.0.0 verwendbar.
Serielle Schnittstellen (*1)  DeviceNet ist ein eingetragenes Warenzeichen der
SPS Egiggc Organisation ODVA.
+ RS485 (*2)  CC-Link ist ein eingetragenes Warenzeichen der

Mitsubishi Electric Corporation.
(*3) ProfiBus ist ein eingetragenes Warenzeichen der

. Siemens AG.
(vom Anwender bereitzustellen)

MZubehor fir Roboter MWZubehor fur Steuerung

¢ Warn-Aufkleber ¢ E/A-Flachkabel *000 stellt die Kabelldnge dar (L); bis zu 10 m bestellbar. Beispiel: 080 = 8 m
| L |

* Aufstelldichtungen viodel CB-X-P100O0O0O - ‘ |

¢ Osenschrauben
¢ Service-Stecker

Kein
Stecker

\_Flachkabel (50 Adern)

Nr. | Farbe | Leitung | Nr. | Farbe | Leitung | Nr. | Farbe | Leitung
1 18 35

Braun 1 Grau2 Griin 4
2 Rot 1 19 Weiss 2 36 Blau 4
3 Orange 1 20 | Schwarz2 37 Rosa 4
4 Gelb 1 21 Braun 3 38 Grau4
5 Griin 1 22 Rot 3 39 Weiss 4
6 Blau 1 23 Orange 3 40 Schwarz 4
7 Rosal | piach. 24 Ge_\bs Flach- 41 Brauns | ppach.
8 | Gal | op 25 | Giing | yopel 42 | RS | apel
9 Weiss 1 druckge- 26 Blau 3 druckge- 43 Orange 5 druckge-
10 | Schwarz1 i 27 Rosa 3 44 Gelb5 i
11 Braun 2 28 Grau3 45 Grin 5
12 Rot2 29 Weiss 3 46 Blau 5
13 | Orange2 30 | Schwarz3 47 Rosa5
14 Gelb 2 31 Braun 4 48 Grau 5
15 Griin2 32 Rot4 49 Weiss 5
16 Blau2 33 Orange 4 50 | Schwarz5
17 Rosa 2 34 Gelb 4

Optionen fir Roboter

Batterie fur Absolutdaten-Speicherung AB-3 Batterie zum Speichern der Absolutdaten des Enkoders
Vorrichtung fir Absolut-Reset JG-1~4 Erforderliche Vorrichtung zur Durchfiihrung eines Absolut-Resets 36
Flansch IX-FL-1~3 Flansch zur Werkstiick-Befestigung an der Spitze der Z-Achse

Bezeichnung Modell Beschreibung ‘ Seite
Handprogrammiergerat (staubgeschutzt) SEL-T Mit Schutzgehause nach IP54
Handprogrammiergerat (ANSI) SEL-TD Erfillt mit Totmannschalter die Bedingungen nach CE/ANSI 42
PC-Software (DOS/V) IA-101-X-MW Fiir Engabe und Anderung von Positionsdaten, Programmen, Parametern usiw., sowie manellen Betrieh
PC-Software (USB) IA-101-X-USBMW | Mit USB-kompatiblem PC-Verbindungskabel e
PC-Software (gemaR Sicherheitskategorie 4) IA-101-XA-MW Mit Datenkabel, dass eine redundante NOT-AUS-Beschaltung unterstitzt

3 5 Systemkonfiguration SCARA-Roboter
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scARA-Roboter RODOter-Optionen

.Vorrichtung fir Absolut-Reset |

Dieses Kalibriermaf3 wird fur absolutes Nullen benutzt, wenn
die Absolutdaten des Enkoders nicht mehr vorhanden sind.

Modell Bemerkung - i - \
. * ._.-l—"'-"'-'-'-'-'J

JG-1 Fur Armlangen 500/600 " B ﬂ-’? J
JG-2 Fur Armlangen 250/350 ‘; p = ,..-"“" | ;”:’_’-‘_’_ﬁ,
JG-3 Fur Armlingen 700/800 gm—— : /
JG-4 Fir High-Speed-Typ mit Armldngen 500/600
JG-1 JG-2

JG-3 JG-4
[ Fiansch |
Der Adapterflansch ist erforderlich zum Anbau eines Werkstiicks p wz:
an der vorderen mechanischen Schnittstelle des Z-Achs-Arms. 925 L |
e o | | o | @
Modell Bemerkung ; FL@T & ©! | O N CIme!
IX-FL-1 Far Armléngen 500/600 Tl k3 e
Fur Armlangen 250/350 ‘ ‘
IX-FL-2 _p . .
Fir High-Speed-Typ mit Arml&ngen 500/600
IX-FL-3 Fur Armlangen 700/800
Hinweis

Fur den Hochgeschwindigkeits-Typ mit Arm-
langen 500/600 passt nur das Modell IX-FL-2.

SCARA-Roboter Ersatzteile

I speicher-Batterie fur Absolutdaten |

Diese Batterie speichert die Absolutdaten des Enkoders. (Einsetzen der
Batterie innen an der riickseitigen Abdeckung des SCARA-Roboters)

Modell Bemerkung

AB-3 Fur Armlangen 250-800
*Fiur jeden Roboter sind vier Batterien notwendig (gilt fur alle SCARA-
Modelle). Bei einer Bestellung ist die erforderliche Gesamtanzahl anzuge-
ben, da jedes AB3-Pack nur eine einzene Batterie enthalt.

AB-3

Optionen/Ersatzteile SCARA Roboter 3 6
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Programmierbare Steuerung fur SCARA-Roboter

Mehrachsen-Programmsteuerung fur SCARA-Roboter. Bis zu 6 Achsen kdnnen gleichzeitig gesteuert werden.

Typ PX QX
Ausfiihrung Hochlast-Standard-Typ Hochlast-Global-Typ (gemaR Sicherheitskategorie 4)
Aufenansicht

Beschreibung

Geeignet zum Betrieb eines SCARA-Roboters mit 2 Einzelachsen

Entspricht dem PX-Typ, erfiillt zuséatzlich Sicherheitskategorie 4

Max. Anzahl ansteuerbarer Achsen

6 Achsen

Anzahl der Programme

128 Programme

Anzahl der Programmschritte

9999 Schritte

Anzahl der Positionen

20000 Positionen

Ges.-Leistungsbedart fir alle Achsen

Grundleistungsversion: 1600 W / Hochleistungsversion: 2400 W

Spannungsversorgung Grundleistungsversion: 1-phasig 230 VAC / Hochleistungsversion: 3-phasig 230 VAC
Sicherheitsstandard B GemanR Sicherheitskategorie 4
Sicherheitsnorm CE CE, ANSI

RoboCylinder Gateway-Funktion

Stan

dard-Ausstattung

Standard-Ausstattung

System

nfiguration

m AnschlieBbare Achsausfiihrungen

Motork
scheiden sich je nach v
SCARA-Modell
Fur Einzelheitel

he Spezifikationen

= Peripherie
SPS etc.

W Unterschiedliche
Feldbus-Netzwerke

PC-Software

Handprogrammiergerat

2u SCARA-Robotern [I « Device Net
+ CC-Link PERSONAL
——— : E{ﬁg?nlgst = Serielle Kommunikation COMPUTER
1 . Ethernet/lP 2 Kanéle: Standard, RS232
Enkoderkabel
1 D (siehe Seite 43 und 44)
Hochgeschwindigkeiti-genauigkeit ISPA/ISPB-Serie E/A-Flachbandkabel 2 m
Standard ISA/ISB-Serie (mit Steuerung geliefert)
Staubgeschiitzt ISDA/ISDB-Serie
Reinraum ISDACR/ISDBCR-Serie
Antistatisch ISDACR/ISDBCR-ESD
Hochsteifer Zahnriemen IF-Serie
H Schmaler Zahnriemen FS-Serie
Rotationsachse RS-Serie —
RoboCylinder RCS2/RCS3-Serie 4m
RS232-Kabel 5m
T (mit PC-Software geliefert)

Kabel 1 m fir Bremswiderstand
(mit Bremswiderstand geliefert)

L]

Bremswiderstand
(siehe Seite 42)

W Anschluss Steuerung ™ Anschluss Motor

Ein-/Dreiphasig 230 VAC
(Grund-/Hochleistungsversion)

Einphasig 230 VAC

I Hauptanschluss  1-phasig 230 VAC / 3-phasig 230 VAC

*Bei Anschluss der Stromversorgung sollten folgende Filterkomponenten installiert sein.

o : Fir 3Ph

Fir 1-Phasen-Netz MXB-1220-33 (Hersteller: TDK-Lambda)
ESD-R-25 (Ringkern; Hersteller: NEC/Tokin)
Fiir Steuerungsversorgung ZCAT3035-1330 (Hersteller: TDK)

@EMIRFI-Schutz Modellempfehl.:
eEMV-Filter  Modellempfehl.:

Netz MC1320 (Hersteller: TDK-Lambda)

cesscsssens

.
.

Fiir Motorversorgung RFC-H13 (Hersteller: Kitagawa Industries)

ol : Fiir 3-Ph
schutz

Netz ReA\V-T81BXZ-4

Fiir 1-Phasen-Netz R+A+V-781BWZ-4

(Hersteller: Okaya Electric Industries)

37 ..

]

 E/A-Erweiterung
« E/A-Modul
(48 Kontakte)
« Multipoint-E/A-Modul
(96 Kontakte)

m System-E/As

* Not-Aus

* Freigabe

+ System betriebsbereit

.| Not-Aus-Beschaltung
(kundenseitig bereitzustellen)

*nur bei QX-Global-Typ (nicht erforderlich bei PX-Typ)
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Modell

[XSEL-PX/QX-Typ]

*Die Spezifikationen fir die Achse 5 und 6 sind nur fiir die Modelle PX5/QX5/PX6/QX6 anzugeben.

*Bei Armlange 700/800 betragt die max. Anzahl anschlieBbarer Achsen 5 (SCARA + Einzelachse).
*Beim Hochgeschwindigkeits-Typ mit Arml&nge 700/800 betrégt die max. Anzahl anschliebarer Achsen 4 (nur SCARA).

XSEL-L _H

-

L L DL H

H DI ]

Serie Typ IX-Modell

Motol

2G4 Hochlast-4-Achs-Typ
2.6 Hochlast-5-Achs-Typ

2. G Hochlast-6-Achs-Typ
(0), ¢4 Hochlast-Global-4-Achs-Typ
(0,6 Hochlast-Global-5-Achs-Typ
(0),5] Hochlast-Global-6-Achs-Typ

(Details Achse 5)
rtyp  Enkodertyp  Option

Creep-Sensor

Referenzpunk-Sensor/
Grenzschalter-Einsatz

(Details Achse 6) (Einschub 1) (Einschub 2)(Einschub 3) (Einschub 4)  E/A-Kabel-  Spannungs-
Motortyp  Enkodertyp  Option Netzwerk-Typ Standard /A E/A Erweiterung lange ~ versorgung
.

Inkremental

Master-Achse

Slave-Achse

Inkremental

NN\WEEIRENGIN Standard-Typ

NSN5016{H]-6016{H]

Hochgeschwindigkeits-Typ

WNNoZRE [ REZIEIN Reinraum-Typ

NP RIEENGEIN Spritzwassergeschiitzter

Typ

TNN30L5[H]-3515[H]

Wandmontage-Typ

UNN3OL5[H]-3515[H]

Inverser Wandmontage-Typ

HNN5020[H]-8040[H]

Deckenmontage-Typ

INNS020[H]~8040[H]

Inverser Deckenmontage-Typ

300

W Servomotor

400

W Servomotor

IOBN 60 W Servomotor 600

W Servomotor

uK0[0N 100 W Servomotor [N 750

W Servomotor

ukS{ON 150 W Servomotor

Beispiel: Eine E/A-Erweiterungseinheit in Einschub 2, alle andere Einschiibe bleiben ungenutzt.
Nur Einschubblenden fiir E/A-Erweitungen, die spater nachgeriistet werden kdnnen.

Bremse

Creep-Sensor

Referenzpunkt-Sensor/
Grenzschalter-Einsatz

Master-Achse

Slave-Achse

Boost-Funktion

I

Einphasig 230 VAC
Dreiphasig 230 VAC

Kein Kabel

Nicht belegt

Nicht belegt

IDAVAN DeviceNet Netzwerkanschiuss

32 Ein-/ 16 Ausgénge (NPN)

(O{8] CC-Link Netzwerkanschluss

16 Ein-/ 32 Ausgénge (NPN

ProfiBus Netzwerkanschluss

)
48 Ein-/ 48 Ausgénge (NPN)

Ethernet/IP Netzwerkanschluss

=9 Ethernet Netzwerkanschluss

Einschubsockeln vorkonfiguriert sein.

(
(
(
32 Ein-/ 16 Ausgange (PNP)
16 Ein-/ 32 Ausgénge (PNP)
48 Ein-/ 48 Ausgénge (PNP)
Einschubblende E/A Enweit.

*Wenn keine E/A-Erweiterung benétigt wird, ist “E” ("nicht belegt”) fir Einschub 2 bis 4 einzugeben.
Wenn eine E/A-Erweiterung gewiinscht wird, ist der Code fiir die E/A Erweiterung (links in der
ITabelle) bei der gewiinschten Einschub-Position einzugeben.

Wenn E/A-Erweiterungen vorgesehen ist, muss das Steuerungsgehéuse mit den entsprechenden

Wenn eine E/A-Erweiterung zunachst nicht, sondern erst spater installiert werden soll, ist ein
Gehause mit verblendeten Einschiiben zu bestellen und “S” fiir die Einschiibe 2 bei 4 einzugeben.

ZIORN 20 W Servomotor

700N 200 W Servomotor

{012 30 W Servomotor filr RCS2 e{e]0N 300 W Servomotor

{0128 30 W Servomotor filr RS

ZN0[0N 400 W Servomotor

S[OBN 60 W Servomotor

($0[0N 600 W Servomotor

100 W Servomotor

745108 750 W Servomotor

150 W Servomotor

XSEL-PX4-NNN1205-N1-N1EE-2-3
XSEL-PX4-NNN1205-N1-SSS-2-3

Hinweis

Als Achse 5 und Achse 6 des XSEL-PX/QX-Typs kann keine Achse eingesetzt werden aus der
LSA-Serie, der NS-SXMO/SzMO-, der RCS2-RA7/SRO7- oder der RCS2-C0005N-Modellreihe.

00
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Spezifikationen

Steuerungstyp PX ‘ QX

Anzahl ansteuerbarer Achsen 6 Achsen

Max. Ausgangsleistung angeschlossener Achsen 1600 W (1-phasig) / 2400 W (3-phasig)

Eingangsspannung Steuerung 230 VAC, einphasig, -15% +10%

Eingangsspannung Motor 1,6 kW-Typ: 230 VAC, einphasig, -15% +10% / 2,4 kW-Typ: 230 VAC, dreiphasig, +10%
Leistung Max. 3350 VA (*1)

Sicherheitsschaltung Redundanz nicht méglich Redundanz méglich
Abschaltmethode Internes Abschaltrelais Externe Sicherheitsschaltung
Eingang Freigabe Eingang Kontakt B Eingang Kontakt B (doppelt)
Positionserfassung Inkremental-/Absolut-Enkoder

Programmiersprache Super SEL

Anzahl Programme 128 Programme

Anzahl Programmschritte 9999 Schritte (insgesamt)

Anzahl Positionen 20000 Positionen (insgesamt)

Anzahl Multitasking-Programme 16 Programme

Standard-Eingange 32 Kontakte (gesamt aus Firmware- und verfligbaren Eingéngen)
Standard-Ausgéange 16 Kontakte (gesamt aus Firmware- und verfugbaren Eingéangen)
Ein-/Ausgéange E/A-Erweiterungen Insgesamt 384 Ein-/Ausgangskontakte (*2)

Serielle Kommunikation Standard-Ausstattung

Umgebungstemperatur/Feuchtigkeit 0-40 °C, 10%—-95% (nicht condensierend)

Gewicht 5257kg [ 4,5-5 kg

(*1) Wenn nur ein SCARA-Roboter betrieben wird. (*2) Wenn vier Multipoint-E/A-Module installiert sind..

AuRere Abmessungen

BPX (Hochlast-Standard-Typ) / QX (Hochlast-Global-Typ)

Die AuBenabmessungen der Steuerung X-SEL PX/QX variieren je nach angeschlossenem SCARA-Typ (Armldnge), Anzahl der Achsen, installierten E/A-Erweiterungsmodulen und den
direktgekoppelten Einzelachs-Modellen. Die entsprechende Zeichnung fiir die jeweilige Steuerung ist in der unteren Tabelle im Feld mit der zugeordneten Mafhild-Nr. zu finden.

SCARA-Roboter Steuerung

1,6/2,4 KW (1/3-phasig) PX Standard-Typ;
1,6 kW (1-phasig) QX Global-Typ
SCARA + direktgekoppelte Achse

2,4 kW (3-phasig) QX Global-Typ
SCARA + direktgekoppelte Achse

Typ Armlange nur SCARA (PX4; QX4-[..]-2) PX5/PX6: OX5/OX6.[.]-2 nur SCARA (QX4-[.]-3) (QX5/QX6-[..]-3)
Standard-Typ 250-600 | MaRbild @ | MaRbild @ Mafbild ® | MaRbild ®
Reinraum-Typ MaRbild ® | MaRbild @ Mafbild @ | MaRbild
Wandmontage-Typ (*2) (*2) (*2) (*2)
Deckenmontage-Typ 700-800
Maf3bild ® | MaRbild @ MaRbild @ | MaRbild
Hoch hwin- e 1 (1) (1)
geschwin 500~600 — - - _

digkeits-Typ

(*1) Aufgrund der hohen Motorwattzahl der SCARA-Roboter gelten die gleichen atiBeren Abmessungen fir eine 4-, 5- und 6-Achskonfiguration, auch wenn ein Scara-Roboter (vier Achsen) alleine betrieben wird.
(*2) Bei Armlange 700/800 kénnen maximal 5 Achsen angeschlossen werden (1 SCARA + 1 Einzelachse).

1,6/2,4 kW PX Standard-Typ; 1,6 kW QX Global-Typ 2,4 kW QX Global-Typ Seitenansicht
nur SCARA SCARA + direktgekoppelte Achse nur SCARA SCARA + direktgekoppelte Achse (fur alle)
MaRbild @ MaRbild @) MaRbild ® uj MaRbild @ N
595, 75 7599 595 42, X 20.5 120 120 2‘% 205
(AT L 'ﬂ@@ pog T = s
° ° 8
[fe le/le] H H
B ﬂ i i (80)
SIS 1 . AL
T T - 2 o ° °
251 iy
285 297
kA
MaRbild @ . MaRbild ® " MaRbild R DE
2 1208 51, | 785 120 12085, 785 295 120 1205 295 57 120 12088 57 . .
= i : 3 : | £ = - i
2 @@@M@@@ g ' . 1253 %
° § @ 9| | ° ‘
I.IE.I il i ]
%. 2
< E j I
= o ] -]
= = ~ = p
|

* Alle Steuerungen besitzen die gleiche Hohe.
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lEingang NPN-Spezifikation externer Eingéange

I>X SCARA

BAusgang NPN-Spezifikation externer Ausgénge

Parameter Spezifikation Parameter Spezifikation
Eingangsspannung | 24 VDC +10% Eingangsspannung | 24 VDC
Eingangsstrom 7 mA per Schaltung Maximaler 100 mA pro Schaltung, TD62084
EIN/AUS-Spannung | EIN-Spannung ... Min. 16 VDC, AUS-Spannung ... Max. 5 VDC Laststrom 400 mA Spitze (Vollaststrom)| (oder aquivalent)
Trennung Optokoppler Kriechstrom | Max. 0,1 mA pro Schaltung
Peripherie @ Nullspannungskontakte (Mindestlast etwa 5 VDC, 1 mA) Trennung Optokoppler
@ Optoelektrisch/Naherungssensor (NPN) Peripherie @ Miniaturrelais, @ Eingangssequenzmodul
® Transistorausgang (offener Kollektor)
@ SPS-Ausgang (Mindestlast etwa 5 VDC, 1 mA)

[Schaltung Eingang]

24v*
g
Externe a
Spannungs- 560Q g2 | K-Typ PIQ-Typ
versorgung 2 oy | E/A24V Stecker | EIA Schnittstelle,
24VDC 33K0 24VIN PIN-NI. 1
£10%
Eingangsklemme

Interne Schaltung

I

10Q

- g & K-Typ 5
= Spanndngs: EIA 24V Stecker | E/A Schnitistelle,
{oesorgung (1 24V) T v PIN-NF. 1
i fiovo,? c E/A 24V Stecker | E/A Schnittstelle,
= N* o N
i ov PIN-Nr. 50
O ,,,,,,,

lEingang PNP-Spezifikation externer Eingéange

BAusgang PNP-Spezifikation externer Ausgéange

Parameter Spezifikation Parameter Spezifikation

Eingangsspannung | 24 VDC +10% Eingangsspannung | 24 VDC

Eingangsstrom 7 mA per Schaltung Maximaler 100 mA pro Schaltung, TD62084

EINJAUS-Spannung | EIN-Spannung ... Min. 16 VDC, AUS-Spannung ... Max. 5 VDC Laststrom 400 mA Spitze (Vollaststrom)| (oder aquivalent)

Trennung Optokoppler Kriechstrom Max. 0,1 mA pro Schaltung

Peripherie @ Nullspannungskontakte (Mindestlast etwa 5 VDC, 1 mA) Trennung Optokoppler
@ Optoelektrisch/Naherungssensor (PNP) Peripherie ® Miniaturrelais, @ Eingangssequenzmodul
® Transistorausgang (offener Kollektor) (Hinweis) Die max. Gesamtstromlast fi jede Gruppe von 8 Ausgéingen ab Ausgang-Nr. 300 betrégt 400 mA.
® SPS-Ausgang (Mindestlast etwa 5 VDC, 1 mA) ‘(I%Eerinn%. gdZizT;%nggﬁé;Lgoﬁlgsigg]g-Nr. 300+n bis Ausgang-Nr. 300+n+7 betragt 400 mA,

[Schaltung Eingang]

Eingangsklemme

B TAO)
Exeme  +|
Spannungs- =
versorgung |

+10%

2
g
3
5600 @ | * KTyp PIQ -Typ
£ \ | EA 24V Stecker [E/A Schitstele,
3.3k PIN-Nr. 50

[Schaltung Ausgang]

KN

Interne Schaltung

24+
] A Fiter :
11100 :
: 0= |
L : A:‘sgangs» !, Exteme
: e Spannungs-
: versorgung
tastl] + oupe
Dol s10%
N

Typ PIQ-Typ
EIA24V_ [E/A Schnitistelle,
24V Stecker 24 VIN PIN-Nr. 1
EIA24V E/A Schnittstelle,
N | Steckerov | PIN-NF. 50

Standard-E/A-Signaltabelle (wenn N1 oder P1 gewahlt)

Pin-Nr. |Kategorie| E/A-Nr. Standardeinstellung
1 — (PIQ-Typen: Anschiuss 24 V; K-Typ: NC=normal geschlossen)
2 000 Programmstart
3 001 Universeller Eingang
4 002 Universeller Eingang
5 003 Universeller Eingang
6 004 Universeller Eingang
7 005 Universeller Eingang
8 006 Universeller Eingang
9 007 Programmspezifikation (PRG Nr. 1)
10 008 Programmspezifikation (PRG Nr. 2)
11 009 Programmspezifikation (PRG Nr. 4)
12 010 Programmspezifikation (PRG Nr. 8)
13 011 Programmspezifikation (PRG Nr. 10)
14 012 Programmspezifikation (PRG Nr. 20)
15 013 Programmspezifikation (PRG Nr. 40)
16 014 Universeller Eingang
17 Eingang 015 Universeller Eingang
18 016 Universeller Eingang
19 017 Universeller Eingang
20 018 Universeller Eingang
21 019 Universeller Eingang
22 020 Universeller Eingang
23 021 Universeller Eingang
24 022 Universeller Eingang
25 023 Universeller Eingang
26 024 Universeller Eingang
27 025 Universeller Eingang
28 026 Universeller Eingang
29 027 Universeller Eingang
30 028 Universeller Eingang
31 029 Universeller Eingang
32 030 Universeller Eingang
33 031 Universeller Eingang
34 300 Alarm-Ausgang
35 301 Betriebsbereitschafts-Ausgang
36 302 Not-Aus-Ausgang
37 303 Universeller Ausgang
38 304 Universeller Ausgang
39 305 Universeller Ausgang
40 306 Universeller Ausgang
41 307 Universeller Ausgang
42 Ausgang 308 Universeller Ausgang
43 309 Universeller Ausgang
44 310 Universeller Ausgang
45 311 Universeller Ausgang
46 312 Universeller Ausgang
47 313 Universeller Ausgang
48 314 Universeller Ausgang
49 315 Universeller Ausgang
50 — (PIQ-Typen: Anschluss 0 V; K-Typ: NC=normal geschlossen)

E/A-Erweiterungs-Signaltabelle e Nt oder P1 gewzht)

E/A-Erweiterungs-Signaltabelle wem N2 oder P2 gewat)

Pin-Nr. |Kategorie Standardeinstellung Pin-Nr. |Kategorie Standardeinstellung

1 (PIQ-Typen: Anschluss 24 V; K-Typ: NC=nomal geschlsser) 1 (PIQ-Typen: Anschluss 24 V;K-Typ: NC=normal geschlosser)
2 Universeller Eingang 2 Universeller Eingang
3 Universeller Eingang 3 Universeller Eingang
4 Universeller Eingang 4 Universeller Eingang
5 Universeller Eingang 5 Universeller Eingang
6 Universeller Eingang 6 Universeller Eingang
7 Universeller Eingang 7 Universeller Eingang
8 Universeller Eingang 8 Universeller Eingang
9 Universeller Eingang 9 Eingang Universeller Eingang
10 Universeller Eingang 10 Universeller Eingang
11 Universeller Eingang 11 Universeller Eingang
12 Universeller Eingang 12 Universeller Eingang
13 Universeller Eingang 13 Universeller Eingang
14 Universeller Eingang 14 Universeller Eingang
15 Universeller Eingang 15 Universeller Eingang
16 Universeller Eingang 16 Universeller Eingang
17 Eingang Universeller Eingang 17 Universeller Eingang
18 Universeller Eingang 18 Universeller Ausgang
19 Universeller Eingang 19 Universeller Ausgang
20 Universeller Eingang 20 Universeller Ausgang
21 Universeller Eingang 21 Universeller Ausgang
22 Universeller Eingang 22 Universeller Ausgang
23 Universeller Eingang 23 Universeller Ausgang
24 Universeller Eingang 24 Universeller Ausgang
25 Universeller Eingang 25 Universeller Ausgang
26 Universeller Eingang 26 Universeller Ausgang
27 Universeller Eingang 27 Universeller Ausgang
28 Universeller Eingang 28 Universeller Ausgang
29 Universeller Eingang 29 Universeller Ausgang
30 Universeller Eingang 30 Universeller Ausgang
31 Universeller Eingang 31 Universeller Ausgang
32 Universeller Eingang 32 Universeller Ausgang
33 Universeller Eingang 33 Universeller Ausgang
34 Universeller Ausgang 34 Ausgang | Universeller Ausgang
35 Universeller Ausgang 35 Universeller Ausgang
36 Universeller Ausgang 36 Universeller Ausgang
37 Universeller Ausgang 37 Universeller Ausgang
38 Universeller Ausgang 38 Universeller Ausgang
39 Universeller Ausgang 39 Universeller Ausgang
40 Universeller Ausgang 40 Universeller Ausgang
41 Universeller Ausgang 41 Universeller Ausgang
42 Ausgang | Universeller Ausgang 42 Universeller Ausgang
43 Universeller Ausgang 43 Universeller Ausgang
44 Universeller Ausgang 44 Universeller Ausgang
45 Universeller Ausgang 45 Universeller Ausgang
46 Universeller Ausgang 46 Universeller Ausgang
47 Universeller Ausgang 47 Universeller Ausgang
48 Universeller Ausgang 48 Universeller Ausgang
49 Universeller Ausgang 49 Universeller Ausgang
50 (PIQ-Typen: Anschluss 0 K-Typ:NC: 50 (PIQ-Typen: Anschluss 0 V; K- Typ: NC:

XSEL
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EBremswiderstandsmodul

Il REU-1

Anzahl der
Beschribung Model

Dieses Modul wandelt den bei der Abbremsung des Motors erzeugten NNN 2515[H] of
Regenerativstrom in Warme um. Obwohl die Steuerung bereits iber einen NNW 3515[H 1
eingebauten Bremswiderstand verfligt, kann die Leistung nicht ausreichend [H]
sein, wenn die Achse senkrecht angebaut und die Last groR ist. In diesem TNN 50%*[H]
Falle sind ein oder mehrere Module erforderlich. (Siehe die Tabelle rechts.) UNN 60H 3
Spezifikation HNN (H]
*%|
Parameter | Spezifikation INN 707 H] 4
NNC 80*[H] E
Abmessungen 34 mm (B) x 195 mm (H) x 126 mm (T)
Gewicht 0,9 kg NSN 5016["'] 3 —
Eingebauter Bremswiderstand | 220 Q3, 80 W 6016["']
Zubehor Steuerungskabel (1 m) (ModeII CB_ST.REUO]_()) *Die erforderliche Anzahl von Bremswidersténden gilt fiir einen ein-| (Beispiel) Betrieb von IX-NNN2515H und ISA-MXM (200W):
zelnen SCARA-Roboter. Wenn Einzelachsen als 5. oder 6. Achse IX-NNN2515[H}: 1 erforderlich
angeschlossen sind, siehe bei der allgemeinen Installationstabelle fiir ISA-MXM (200W): 1 erforderlich
i wieviel B idersts prechend der Motor- Deshalb werden insgesamt zwei Bremswiderstands-
wattzahl der verwendeten Einzelachsen noch ergénzt werden miissen. module bendtigt.

BSEA-Erweiterungsmodul (geeigneter Universal-Typ)

Modell |A-105-X-MW-A (fiir RS232C-Stecker) (Modul + 2 Verbindungskabel ©)

SIS |A-105-X-MW-B (fiir RS422-Stecker) (Modul + 1 Verbindungskabel @
IA-105-X-MW-C (fiir RS485-Stecker) (Modul + 1 Verbindungskabel @

Verbindungskabel (1) Modell: CB-ST-232J001

Erweiterungskarte fiir serielle Kommunikation mit der Peripherie.
Dieses Modul besitzt zwei Kanale und ermdglicht 3 Kommunikations-
modi entsprechend den mitgelieferten Verbindungskabeln.

Verbindungskabel (2) Modell: CB-ST-422J010

100mm ‘

Steuerungsseite

3

Kabelanschlusseite

(o] i ig
Verdrahtung
XM2D-1501 XM2A-0901
Querschnitt Farbe Signal | Nr. Nr. | Signal Farbe Querschnitt
Orange, schwazerPil| SD | 1 3 | SD_|orange, schuazer PR
Orange, schwarzer Pk.| RD | 2 2 | RD  (Orange, schvarzer PKt
Hellyau, sz Pt RS | 3 7 | RS [Helyau,sivazer Pl
Hellgrau, roter Pkt. | CS | 4 8 | CS | Hellgrau, roter Pkt AW G2xT
Weiss, schwarzer Pkt | ER | 5 4 | ER | Weiss, schwarzer P Adem
AWG24XT |_Weiss,roterPki._| DR | 6 6 | DR | Weiss, roter Pkt
Adem | Geb, sshwerzerPk. | SG | 7 5 | SG_|[Geb,schwzer Px.
8 1
9 9
10
FTY *Der Kunde stellt das
i7) Verplndqngskape\ zur
3 Peripherie bereit
14
15

HDeviceNet-Netzwerkkarte
Anschlussmodul fiir eine XSEL-Steuerung an DeviceNet.

Parameter | Spezifikation
Anzahl Ein-/Ausgange | 256 Eingénge / 256 Ausgange pro Modul *Es kann nur 1 Modul installiert werden.

| 1m (1000mm)
Steuerungsseite 50mm
Orange, shwarze Pk
| (——
Kein Stecker
Verdrahtung
XM2D-1501
Querschnitt] _Farbe _|Signal] Nr.
1
2
3
4
5
AWG24x7 5
7
Adern
del 5
9
10 *Anschluss an Klemmleiste etc.
(Orange, schwarzer Pkt RD+ | 11
Orange, erP._|RD-_| 12
Weiss,schvarzer P TRM_| 13
Helgea schvaner P SD- | 14
Hellgau oerPl_|SD+ | 15

BCC-Link-Netzwerkkarte

Anschlussmodul fur eine XSEL-Steuerung an CC-Link.

Parameter | Spezifikation

Anzahl - pemote-Enctung | 256 Eingéinge / 256 Ausgénge pro Modul *Es kann nur 1 Modul installiert werden.

Ausgange

Kommunikations- Schnittstellenmodul zertifiziert nach DeviceNet 2.0 (Zertifizierung erwartet)

Kommunikationsstandard | CC-Link Version 1.10 (zertifiziert)

standard Server nur fir Gruppe 2 Baudrate 10 Mbps/5 Mbps/2,5 Mbps/625 kbps/156 kbps (Auswahl mit Drehschalter)
Getrennter Knoten, wird vom Netzwerk mit Strom versorgt Ubertragungsverhalten | Anfrageiibertragung
Kommunikations- Master-Slave-Anordnung Bit-Auswertimpuls Synchronisation Bildsynchronisation
spezifikation Abfrage Verschliisselung NRZI
Zyklisch Ubertragungsweg | Bus-Ausfiihrung (gemaR EIA RS485)
Baudrate 500 kbps/250 kbps/125 kbps (umschaltbar Gber DIP-Schalter) Ubertragungsformat | geméaR HDLC
Lange des Baudrate | Max Netzwerklénge [Max. Verzweigungsléngel Ges. Verzweigungslinge Fehlerkontrolle CRC (X"*+X"+X°+X1)
Verbindungskabels 500 kbps 100 m 39m Anzahl belegter Stationen | 1 bis 3 Stationen (periphere Geréte)
250 kbps 250 m 6m 78 m Lénge des Verbindungskabels | Baudrate (bps) 10M | 5M |25M | 625k | 156 k
125 kbps 500 m 156 m Kabellange (m) 100 160 400 900 1200

Hinweis: Wenn ein dickes DeviceNet-Kabel verwendet wird.

Stecker (steuerungsseitig) | MSTBA2.5/5-G.08-AUM von Phoenix Contact (*1)

Spannungsversorgung | 24 VDC (von DeviceNet geliefert)

(*1) Der Stecker am Kabelende (SMSTB2.5/5-ST-5.08AU von Phoenix Contact) gehdrt zum Standardzubehtr.

Leistungsbedarf 60 mA oder héher
Anzahl belegter E/As | 1 Verzweigungspunkt
Stecker MSTBA2.5/5-G.08AUM von Phoenix Contact (*1)

(*1) Der Stecker am Kabelende (SMSTB2.5/5-ST-5.08AU von Phoenix Contact) gehort zum Standardzubehtr.

..
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RSN SEL-T
SEL-TD ansi-kompatibel)

Der spritzwassergeschiitzte Typ erfiillt die Schutzklasse IP54. Die Benutzer-
freundlichkeit wurde verbessert durch extra programmierte eingebaute
Tastknopfe fur die entsprechenden Key-Funktionen. Das SEL-TD erfillt zu-
satzlich mit dem 3-Positionen-Not-Aus-Taster die ANSI-Norm.

218.3

Spezifikation

Hinweis
Betri ILuftfeuchtigkeit | Tem < 0-40 °C, Feuchtigkeit: 30% bis max. 85% (nicht kondensierend)
Schutzklasse IP54 (auRer Steckverbinder) * Es kdnnen nur Versionen ab V1.11
Gewicht 400 g oder weniger (ohne Kabel) verwendet werden fir die in diesem
Kabellange 5m Katalog genannten Steuerungen.
Display LCD-Display mit 32 Zeichen x 8 Zeilen
Sicherheitsauslegung CE-Zeichen, ANSI-Norm (*) -390 | 89.6

46.9
(*) Nur das SEL-TD unterstiitzt die ANSI-Norm.

NN |A-101-X-MW(-EB)*

*Nur Software-Versionen ab V7.5.0.0 verwendbar fiir die in diesem Katalog genannten Steuerungen.
*Set mit NOT-AUS-Box: IA-101-X-MW-EB *E{ir eine Steuerung gemaR Sicherheitskategorie 4 ist das Modell 1A-101-XA-MW-EB erforderlich.

EBEIEMIENGE| Die Software beinhaltet Funktionen fir die Eingabe von Programmen/Positionen, Testlauf und Uberwachung.
Sie bietet dazu leistungsfahige Funktionen fir die Fehlerbeseitigung, um so die Inbetriebnahmezeit zu verkiirzen.

LGN © Software (CD-ROM)

* (Kompatibel mit Windows 98, NT, 2000, ME und XP)
* PC-Anschlusskabel (5 m), Modell CB-ST-9-25 (mit NOT-AUS-Box: CB-ST-E1MW050-EB)

PC-Anschlusskabel (Modell CB-ST-9-25)
Hinweis
Wenn ein PC-Anschlusskabel fiir Wartungszwecke bestellt werden soll, wahlen Sie das Modell
CB-ST-9-25. Fir eine zusatzliche NOT-AUS-Beschaltung zum Anschluss an die NOT-AUS-Box,
wahlen Sie das Modell CB-ST-EIMWO050-EB.

] D-Sub/9-Kontakt-Sockel Schaltplan D-Sub/25-Kontakt-Stecker
Geschirmtes Gehéause FG Geschirmtes Gehause FG
b= BRAUN 2 2 BRAUN
= BRAUN/SCHWARZ |3 3 BRAUN/SCHWARZ
c ORANGE ORANGE
= ORANGE/SCHWARZ | ° 7 | ORANGE/SCHWARZ
E 4 4
- | e
7 6
8 :‘ l:20
[18
ELP-02V 19
ROT [1 13 ROT
SCHWARZ ‘ 2 12 ROT/SCHWARZ
1 Abschirmung FG

(Abschirmung)

ﬁ] mit NOT-AUS-Anschluss (Typ: CB-ST-EIMWO050-EB)
1

.y
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NIZEN JA-101-XA-MW-EB*

(ZISIEE Die Software beinhaltet Funktionen fiir die Eingabe von Programmen/Positionen, Testlauf und Uberwachung.
Sie bietet dazu leistungsfahige Funktionen fir die Fehlerbeseitigung, um so die Inbetriebnahmezeit zu verkiirzen.
Zusatzlich ist das PC-Anschlusskabel fiir einen redundanten NOT-AUS-Schaltkreis ausgelegt,

welcher der Sicherheitskategorie 4 entspricht.

BESRIEIINLY Software (CD-ROM)

(Zubehor)  *Kompatibel mit Windows 98, NT, 2000, ME und XP

PC-Anschlusskabel (5 m), Modell CB-ST-9-25-Q (mit NOT-AUS-Box: CB-ST-A1IMWO050-EB)

PC-Anschlusskabel (Modell CB-ST-9-25-Q)

PC-Seite

*Set mit NOT-AUS-Box kann nicht verwendet
werden fiir XSEL-KE/KET/KETX/PIPX.

innwei°
Wenn ein PC-Anschlusskabel fir Wartungszwecke bestellt werden
soll, wéhlen Sie das Modell CB-ST-9-25-Q. Fiir eine zusétzliche
NOT-AUS-Beschaltung zum Anschluss an die NOT-AUS-Box,
L wahlen Sie das Modell CB-ST-A1IMWO050-EB.

Steuerungs-Seite

5m
o ]
i {l
0 Ho 2] |
]
NOT-AUS-Box-Seitt »
LU IITEED mit NOT-AUS-Anschluss (Typ: CB-ST-AIMWO050-EB)

72773

Abschirmung an PIN 1 und am Gehause angeschlossen

Innen an der Ver-
teilerhilse gelttet

Signal Farbe [Querschnitt e

Briicke ,_
Nr.| Signal |Farbe|Querschnit
Abschirmung am Gehéuse angeschlossen ’AJ, 1 |FG (Abschirm.)
Abschim il 2 TXD RotiBlau
| 0 (F;{o%BﬁIa_ld % 3 RXD |GrauPink 0,25 gmm
2 i LIS 3 4 RTS i
GraulPink Bricke) | 0,3 gmm
3 S i ™2 5T crs | 03
S Black| [ || |Purpur ? 7 SG SchwPupur 0,25 gmmy
4 I | | |Schwarz 6 DSR :| )
Biicke) | 0,3 gmm
6 6 20] DTR [
: :)\: | Briicke } } /C %9 17|52 CEET) jg"k ”
N [Signall Farbe [oversiit 8 |- | | ol [1olowz Cuzeven 2| 034
e Briicke 21 [SW2. C21(ENB2 y
S0 GRDM I and( 22 22[W2 czz(ENBz; b | 03 gmm
rauPink |0,25 gmm L ., |celb 12 )
o hs : T e
4 [DTR <, A 16 . riin
5 [DSR :'(B'”Cke)| 0.3 qmm 1 [ |Weiss/ [ |54 16 [SWLNC2LENG?) [Braun] 2> 4™
7 |RTS . L[ 24 | SWL NC22(EMG?) | Weiss
8 |CTS :](Brucke)| 0.3 gmm / Abschirmung] Anschluss an Gehduse
Abschirm, Anschiuss an Gehéuse Briicke /

Briicke

Gelb

SWLNCIL(EMG]) | Weiss

Grun

SWLNCI2[EMG]) | Braun

Braun

0,25 gmm

Weiss

(i
SWALNC21(EMGY) | Griin
SWLNC22(EMG) | Gelb

Alw|N|= (2
| PO

NEEEN |A-101-X-USBMW

ELEEEIEIE]  Ein USB-Adapter wird an das RS232C-Kabel angeschlossen, um die Anwendung tber den USB-Anschluss des PC's zu betreiben.

NN Software (CD-ROM)

*Kompatibel mit Windows 98, NT, 2000, ME und XP

PC-Anschlusskabel (5 m) + NOT-AUS-Box

Y

— R amnad A=

USB-Kabel

PC-Software (CD) CB-SEL-USBO010

43...

+ USB-Adapter + USB-Kabel (1 m)

USB-Adapter
IA-CV-USB

*Kann nicht verwendet werden fiir XSEL-QX.

5m

RS232C-Ka

bel

CB-ST-E1MWO050-EB
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BEmpfohlene Beschleunigungs-/Verzogerungseinstellungen

SCARA-Roboter diirfen nicht im Dauerbetrieb mit der im Katalog genannten maximalen Geschwindigkeit und Beschleunigung eingesetzt werden.
Bei Betrieb mit Maximalbeschleunigung ist eine Stillstandszeit einzurichten, die dem Referenzbereich fiir Dauerbetrieb in den jeweiligen

Diagrammen zu entnehmen ist.

Wenn der Roboter im Dauerbetrieb arbeiten soll, muss die Einstellung fur die Beschleunigung innerhalb des Referenzbereichs liegen in den
nachfolgenden Diagrammen fiir die Beschleunigungs-/Verzigerungseinstellungen.

.Grundleistungsversion: IX 250/300/350, IX 500/600/700/800, IX-NSN Hochgeschwindigkeits-Typ 500/600

eMit Armlange 250/300/350

| 1X250/300/350 PTP-Betrieh: Referenz Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen

IX Armlange 250/300/350

Verzogerungseinstellungen

100

N W i
= !
SR NSt
> _ L2
c
3 R R
2 o : '
% 5 _ | Empf. Maximaleinstellung | o
= i
5] R R R
o N %,%%, [
] Empfohlene Einstellungen |

fir Dauerbetrieb
0 1 2 3

Transferlast, Masse (kg)

0 0.005 0.010 0.015

Tragheitsmoment
(kg-m?)

Empfohlene PTP Beschleunigungs-/

1X250 CP-Betrieb: Referenz Beschleu-
nigungs-/Verzbgerungseinstellungen

1X300 CP-Betrieh: Referenz Beschleu-
nigungs-/Verzogerungseinstellungen

IX Armlange 250

Verzogerungseinstellungen
6

i | i i '
' ' ' I '
T R
I ' | i '
' ' ' I '
~12 oo
e [ T
= S A S R
5 ' ' I I '
> ' ' ' I '
E OB
K}
5 ”‘| Empf. Maxwma\emste\lungr”
3 [o )0/ Iy i R B ) R
«Q Empfohlene Einstellungen
_ fiir Dauerbetrieb .
T T T T T
' ' I I '
0
0 1 2 3

Transferlast, Masse (kg)

Empfohlene CP Beschleunigungs-/

1X350 CP-Betrieh: Referenz Beschleu-
nigungs-/Verzdgerungseinstellungen

IX Armlange 350

Verzogerungseinstellungen
1.6

I
[N}

Beschleunigung (G)
o
©

o
N

T

m
E|
=
=g
S=1-
3
g3
a3
o ml|-
S5
22
Eget
=
o5
=
3
]

o

Transferlast, Masse (kg)

Empfohlene CP Beschleunigungs-/

IX Armléange 300
Empfohlene CP Beschleunigungs-/
Verzdgerungseinstellungen
1.6

=
[N

Empf. Maximaleinstellung

G 2
1 1

Empfohlene Einstellungen
fur Dauerbetrieb
0

0 1 2 3
Transferlast, Masse (kg)

o
IS

Beschleunigung (G)
o
©

eMit Armlange 500/600/700/800

1X500/600 PTP-Betrieh: Ref. Beschleu-
nigungs-/Verzdgerungseinstellungen

1X700/800 PTP-Betrieb: Ref. Beschleu-
nigungs-/Verzogerungseinstellungen

IX Armléange 500/600

Empfohlene PTP Beschleunigungs-/

Verzdgerungseinstellungen
100 p= — T

mpfohlene | !
50 [| maximaleinstellun

Beschleunigung (%)

empt. Ensel. o Davrbie !

gl Marinakinslung bl Amt-Bovequg2 125' | 1|

0 5 10
Transferlast, Masse (kg)

0 0.03 0.06
Tragheitsmoment (kg-m?

IX Armléange 700/800
Empfohlene PTP Beschleunigungs-/
1(}/(z)arzt‘)gerungseinstellungen

50

Maximaleinstellung

Engl.Einsel. lr Daverbetieh |

Beschleunigung (%)

Empf. Maximaleinstellung bei Am1-Bewegung 2 125° |1 )

0 5 10 15 20
Transferlast, Masse (kg)

0 0.05 010
Tragheitsmoment (kg-m?)

1X500/600 CP-Betrieb: Ref. Beschleu-
nigungs-/Verzdgerungseinstellungen

1X700/800 CP-Betrieb: Ref. Beschleu-
nigungs-/Verzogerungseinstellungen

IX Armléange 500/600
Empfohlene CP Beschleunigungs-/
Verzdgerungseinstellungen

1.0 -

Empfohlene
Maximaleinstellung

~
o
=
=)
c
3
2 Empl. Einstellungen
€05 der Vertkalachse
S fir Daverbetieh
K] i
=
o = T
a - { o
3 i
o Empf. Einstellungen |,
fur Daverbetrieb
0
0 5 10

Transferlast, Masse (kg)

IX Armlange 700/800
Empfohlene CP Beschleunigungs-/
Verzdgerungseinstellungen

Emplohlene
Maximaleinstellung |

e

j=u n

< iy,

k= Empl. Einstellungen B, .

€ 0.5 teretalchse B %
S YO furDaverberrien

2 W, 1 ¥
= 2y
3] Empl. Einstellungen | %
2 fiir Dauerbetrieb "
m

0
0 5 10 15 20

Transferlast, Masse (kg)

eHochgeschwindigkeits-Typ mit Armlange 500/600

IX-NSN500/600 PTP-Betrieb: Ref. Beschleu-
nigungs-/Verzdgerungseinstellungen

IX-NSN500/600 CP-Betrieb: Ref. Beschleu-
nigungs-/Verzégerungseinstellungen

IX-NSN Armlange 500/600

Empfohlene PTP Beschleunigungs-/

Verzdgerungseinstellungen
100 T 7

Beschleunigung (%)

Empt. Einstelungen fir Dauerbetreb |~ = =
~ | Empt Mainaleinselung bei Ar-Bewegqung 2 125°| ~ =

0 1 2 3
Transferlast, Masse (kg)

0

0 0.005 0.010 0.015
Tragheitsmoment (kg-m?

IX-NSN Armlange 500/600

Empfohlene CP Beschleunigungs-/

Verzdgerungseinstellungen
2.0

—~
@ Empfohlene
] Maximaleinstellung
k=g
c T <
S 1.0: : e I
2
=
3] Empfohlene Einstellungen
a 0.5 fiir Daerbetrieh
o O
0
0 1 2 3

Transferlast, Masse (kg)

44
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[l Hochleistungsversion: X 250/300/350, 1X 500/600

eMit Armlange 250/300/350

eMit Armlange 500/600

| 1X250/300/350 PTP-Betrieh: Referenz Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen

IX Armléange 250/300/350
Empfohlene PTP Beschleunigungs-/
0Verztjgerungseinstellungen

Transferlast, Masse (kg)

0 0.005 0.010 0.015

Tragheitsmoment
(kg-m?)

IX Armléange 250/300/350

Empfohlene PTP Dauerbetriebs-

einstellungen

10 100
m‘f
o o
c c
5” Empfohlene Maximalei Ing 5” m"ﬂm
S 50 c 50
P
@ @
= = "
[%) [%] n
g g Empfohlene Einstellungen
4] Empfohlene Einstellungen o nach Dauerbetriebsanteil
fir Dauerbetrieb R
0 0
0 1 2 3 005 25 10

Dauerlaufrate (%)

| IX 500/600 PTP-Betrieh: Referenz Beschleunigungs-/Verzdgerungseinstellungen

IX Armlange 500/600
Empfohlene PTP Beschleunigungs-/
00Verzt')gerung’sein’stellungen

Empfohlene Maxi i g

Beschleunigung (%)
a
o

Empfohlene Einstellungen
fir Dauerbetrieb
0 —————
0 5 10

Transferlast, Masse (kg)

0 0.03 0.06
Tragheitsmoment

(kg:m?)

IX Armlénge 500/600
Empfohlene PTP Dauerbetriebs-
einstellungen

100

£ M“”

=2} A

c

s T F

‘T 50 !

| L

= +"Empt. Einstell. der Rotationsachse

Q H i i i ' i i

3 !

E'é’ Empfohlene Einstellungen
nach Dauerbetriebsanteil

T

0
w5 25 10
Dauerlaufrate (%)

| 1X250/300/350 CP-Betrieh: Referenz Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen |

IX Armlénge 250/300/350
Empfohlene CP Beschleunigungs-/
. g/erzégerungseinstellungen

Transferlast, Masse (kg)

0

o 1.0

c

3, Empfohlene Maximaleinstellung =

= Empfohlene Einstellungen

E fiir Dauerbetrieb

g 05

I [Armlange 250; CP-Betrieh; Max. Geschwindigkeit: 600 mmis |

[Armlange 300; CP-Betrieh; Max. Geschwindigkeit: 600 mms |
0 [Armlange 350; CP-Betrieh; Max. Geschwindigkeit: 700 mms |
0 1 2 3

45 Technical Data

IX 500 CP-Betrieh: Referenz Beschleunigungs-/Verzbgerungseinstellungen |

IX Armléange 500
Empfohlene CP Beschleunigungs-/
1\éerzt‘)gerungseinstellungen

~
o 10
= -{Empfohlene Maximaleinstellung ]--
5
2
c
3
Qo
< 05
5]
a
o
m
Empfohlene Einstellungen
fur Dauerbetrieb
0 e
0 5 10

Transferlast, Masse (kg)

IX Armléange 500
Empfohlene CP Dauerbetriebs-
einstellungen

1.3 .
| ‘A[ i
Transferlast bis 2 kg M
~ Py
) 10 ﬂﬂ‘ iTransferlast 10 kg
2 y/
> AW
Y.
c 05 A
[3)
o f
@
[a1]
Empfohlene Einstellungen
nach Dauerbetriebsanteil
0 | i | |
100 50 25 20

Dauerlaufrate (%)

[CP-Betrieb; Max. Geschwindigkeit: 1500 mm/s]

| IX 600 CP-Betrieb: Referenz Beschleunigungs-/Verzdgerungseinstellungen |

IX Armléange 600
Empfohlene CP Beschleunigungs-/
. 2Verztigerunc_;seinstellungen

@ 1.0
=
o
S ,{ Empfohlene Maximaleinstellung |--
2
c
=1
K]
= 05
3]
a
o
o
Empfohlene Einstellungen
fiir Dauerbetrieb
0= —

0 5 10
Transferlast, Masse (kg)

IX Armléange 600
Empfohlene CP Dauerbetriebs-
einstellungen
Tansferast bis 24— A A"

'

P
=)

¢ A

g pyd

k=) Aol 101
: o

2 A

5 0.5 m

(2}

[

[a]

Empfohlene Einstellungen
nach Dauerbetriebsanteil

100 50 25 20
Dauerlaufrate (%)

[CP-Betrieb; Max. Geschwindigkeit: 1800 mm/s_|
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.Hochleistungsversion: IX 700/800, IX-NSN Hochgeschwindigkeits-Typ 500/600

eMit Armlange 700/800

eHochgeschwindigkeits-Typ mit Armlange 500/600

| IX 700/800 PTP-Betrieb: Referenz Beschleunigungs-/Verzogerungseinstellungen

IX Armléange 700/800
Empfohlene PTP Beschleunigungs-/
Verzodgerungseinstellungen

100
g
o
c
E& --+ Empf. Maximaleinstellung
c
S 50
<
=
[3)
3
o ~|Empfohlene Einstellungen [~
- fr Dauerbetrieb -~
0 e e e

0 10 20
Transferlast, Masse (kg)

0 0.05 010

Tragheitsmoment
(kg:m?)

IX Armléange 700/800
Empfohlene PTP Dauerbetriebs-
einstellungen

100
S P
< o
2 f
5 il
k=y Pl
§ 50 f
.
= il
3]
o
5‘5 Empfohlene Einstellungen
nach Dauerbetriebsanteil
0
005 25 10

Dauerlaufrate (%)

Beschleunigung (%)

| IX-NSN500/600 PTP-Betrieb: Ref. Beschleunigungs-/Verzbgerungseinstellungen |

IX-NSN Armlange 500/600
Empfohlene PTP Beschleunigungs-/
Verzdgerungseinstellungen

00

- | Empf. N g }
50
-1-| Empfohlene Einstellungen |-~
-4 fir Dauerbetrieb l———
0 1 2 3

Transferlast, Masse (kg)

0 0.005

Tragheitsmoment
(kg:m?)

0.010 0.015

Beschleunigung (%)

IX-NSN Armlange 500/600
Empfohlene PTP Dauerbetriebs-
einstellungen

100

50
-7 Empfohlene Einstellungen [-=-
--4] nach Dauerbetriebsanteil |---
0 N S
005 25 10

Dauerlaufrate (%)

IX 700 CP-Betrieb: Referenz Beschleunigungs-/Verzdgerungseinstellungen |

IX Armlange 700
Empfohlene CP Beschleunigungs-/
1 5Verzt’)gerungseinstellungen

o -

= 1.0} Empf. ing

c

3

2

c

=]

2

< .

§ 0.5 T

@ ~1Empfohlene Einstellungen [~
- fir Dauerbetrieb -
0 S T R S S
0 10 20

Transferlast, Masse (kg)

IX Armléange 700
Empfohlene CP Dauerbetriebs-
einstellungen
15 Transferlast A

55
o
Y4
i

1.0 Transferlast 20 kg

yuva
A
L
0.5 [

Empfohlene Einstellungen
nach Dauerbetriebsanteil

0 : ! : :
100 50 25 20
Dauerlaufrate (%)

[CP-Betrieb; Max. Geschwindigkeit: 1400 mm/s |

| IX 800 CP-Betrieb: Referenz Beschleunigungs-/Verzdgerungseinstellungen

IX Armlénge 800
Empfohlene CP Beschleunigungs-/
1 3Verzﬁgerungseinstellungen

—~
o 10
= "
= - | Empf. Maximaleinstellung f---
5
R
c
=1
<
5 0.5 S
3 -
@ 2
Empfohlene Einstellungen
fiir Dauerbetrieb
0 [
0 10 20

Transferlast, Masse (kg)

IX Armlénge 800
Empfohlene CP Dauerbetriebs-
einstellungen

1.3
Transferlast y
bis 5kg Aﬂ‘ Aﬂ‘
~ A
o 1.0 f
f
> M Nlansferast 20k
=]
2 A
s LA
< ,W
=05 Vi
@
@
[an]
Empfohlene Einstellungen
nach Dauerbetriebsanteil
0 : : : :
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(Achtung)

1) Im Punkt-zu-Punkt-Betrieb (PTP) sollte unbedingt der Befehl WGHT im Programm verwendet werden und der Einfahrbetrieb mit spezifizierter Last und
Tragheitsmoment erfolgen. SCARA-Hochleistungsversionen arbeiten mit 100 % der maximalen Beschleunigung, welches das jeweilige Transfergewicht
zulasst. Die Betriebszeiten hangen von unterschiedlichen Transfergewichten ab, auch bei gleichen Beschleunigungs- und Geschwindigkeitseinstellungen.

2) Beginnen Sie mit den empfohlenen Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen fiir den Dauerbetrieb, erhéhen Sie die Werte beim Einrichten dann schrittweise.

3) Wenn ein Uberlastfehler auftritt, verringern Sie die Beschleunigungs-/Verzogerungseinstellung entsprechend oder sorgen Sie fiir eine angemessene

Stillstandszeit nach jeder Beschleunigung/Verzégerung.

4) Dauerlaufrate (%) = (Betriebszeit/(Betriebszeit + Stillstandszeit) x 100
5) Wenn der Roboter horizontal mit Hochstgeschwindigkeit verfahrt, sollte das Kopfende der Vertikalachse soweit wie moglich eingefahren sein.

6) Das Tragheitsmoment und die Transferlast sollten nicht das erlaubte Maximum uberschreiten.

7) Die Traglastangabe bezieht sich auf Tragheitsmoment und Gewicht, die mittig auf der Rotationsachse von Achse 4 gehandhabt werden.

8) Halten Sie beim Betrieb des Roboters eine geeignete Beschleunigung beziiglich Gewicht und Tragheitsmoment aufrecht. MiBachtungen dieser
Warnung kénnen zur Folge haben, dass sich die Gewindespindel verbiegen und die Vertikalachse blockieren kann.

9) Abhéangig von der Position der Vertikalachse kann diese bei einem zu groRen Lasttrdgheitsmoment vibrieren. Wenn Vibrationen auftreten, verringern

Sie die Beschleunigungs-/Verzdgerungseinstellung entsprechend.
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Ihr Ansprechpartner fur IAl-Produkte:
Schluter Automation und Sensorik GmbH
Bergstr. 2

D-79674 Todtnau - Germany

Tel: +49 (0) 7671 99256-0
Fax: +49 (0) 7671 99256-50

Internet: www.linerachsensysteme.de
O www.schlueter-automation.de

E-Mail: anfragen@schlueter-automation.de
Technische Zeichnungen in 3D stellen wir Ihnen

gerne fur Ihre Konstruktion zur Verfligung.
Senden Sie uns bitte einfach eine E-Mail!
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