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SCARA SCARASCARA SCARA

IX SCARA Robot Series

Index Features Table of Specifications/Precautions Description of Model Items

Wall Mount Inverse Type
UNN  Series

This is the same as the wall mount type (TNN), but it is installed upside down.
This is ideal for applications where the robot must handle loads from above.

Ceiling Mount Type
HNN  Series

This robot is mounted on a ceiling for operation.
The space below the robot can be utilized effectively, so you will have more 
freedom in designing your equipment.

INN  Series
This is the same as the ceiling mount type (HNN), but it is installed upside down.
This is ideal for applications where the robot must handle loads from above.

Clean Room Type
NNC  Series

This robot generates minimal particles and is ideal for operation in a clean room environment.
The air inside the robot can be vacuumed if conformance to ISO cleanliness class 4 is required.

300mm
350mm

IX-UNN3015[H]
IX-UNN3515[H]

P23
P24

500mm
600mm
700mm
800mm

IX-HNN5020[H]
IX-HNN6020[H]
IX-HNN7020[H] (7040[H])
IX-HNN8020[H] (8040[H])

P25
P26
P27
P28

500mm
600mm
700mm
800mm

IX-INN5020[H]
IX-INN6020[H]
IX-INN7020[H] (7040[H])
IX-INN8020[H] (8040[H])

P25
P26
P27
P28

250mm
350mm
500mm
600mm
700mm
800mm

IX-NNC2515[H]
IX-NNC3515[H]
IX-NNC5020[H] (5030[H])
IX-NNC6020[H] (6030[H])
IX-NNC7020[H] (7040[H])
IX-NNC8020[H] (8040[H])

P29
P30
P31
P32
P33
P34

Inverse type

Arm length PageModel*

Arm length PageModel*

Arm length PageModel*

Arm length PageModel*

*[H]: High-power specification

*[H]: High-power specification

*[H]: High-power specification

*[H]: High-power specification

Standard-Typ
NNN Serie

Die Scara-Roboter in der Standardausführung zeichnen sich durch höchste Leistung und
Anwenderfreundlichkeit in ihrer Klasse aus. Wählbare Armlängen (von 250 mm bis 800 mm)
bieten Ihnen die erforderliche Flexibilität, ein breites Anwendungsfeld abzudecken.

Hochgeschwindigkeits-Typ
NSN Serie

Die Hochgeschwindigkeitausführung bietet eine höhere Geschwindigkeit und kürzere
Zykluszeit durch Verwendung eines besonders leistungsstarken Motors.

Staub-/Spritzwassergeschützter Typ
NNW Serie

Dieser Typ erfüllt die Schutzart IP65 und ist für den Einsatz unter ungünstigen Umgebungs-
bedingungen geeignet, bei denen er feinkörnigem Staub und Spritzwasser ausgesetzt ist.

Wandmontage-Typ
TNN Serie

Diese Ausführung ist für einen Einsatz mit Wandbefestigung gedacht. Damit kann der Raum
unterhalb des Scara-Roboters noch effektiv für andere Konstruktionen genutzt werden.

250mm
350mm
500mm
600mm
700mm
800mm

IX-NNN2515[H]
IX-NNN3515[H]
IX-NNN5020[H] (5030[H])
IX-NNN6020[H] (6030[H])
IX-NNN7020[H] (7040[H])
IX-NNN8020[H] (8040[H])

 09
 10
 11
 12
 13
 14

500mm
600mm

IX-NSN5016[H]
IX-NSN6016[H]

 15
 16

 17
 18
 19
 20
 21
 22

250mm
350mm
500mm
600mm
700mm
800mm

IX-NNW2515[H]
IX-NNW3515[H]
IX-NNW5020[H] (5030H)
IX-NNW6020[H] (6030[H])
IX-NNW7020[H] (7040[H])
IX-NNW8020[H] (8040[H])

300mm
350mm

IX-TNN3015[H]
IX-TNN3515[H]

 23
 24

Armlänge SeiteModell*

Armlänge

*[H]: Hochleistungsversion

*[H]: Hochleistungsversion

*[H]: Hochleistungsversion

*[H]: Hochleistungsversion

SeiteModell*

Armlänge SeiteModell*

Armlänge SeiteModell*

01 Übersicht SCARA-Roboter



SCARA SCARASCARA SCARA

IX SCARA Serie

ÜbersichtÜbersicht Merkmale Spezifikationen/Hinweise Modellbezeichnungen

Inverser Wandmontage-Typ
UNN  Serie

Dieser Roboter gleicht dem für Wandmontage (TNN), wird aber umgekehrt montiert.
Der UNN ist die ideale Lösung für Einsatzfälle, in denen der Roboter "über Kopf" arbeiten muss.

Deckenmontage-Typ
HNN  Serie

Dieser Roboter wird für seinen Einsatz an der Decke befestigt. Damit kann der Raum
unterhalb des Roboters in idealer Weise ausgenutzt werden und gibt Ihnen die Möglichkeit,
Ihre Ausrüstung entsprechend auszulegen.

INN  Serie
Dieser Roboter gleicht dem für Deckenmontage (HNN), wird aber umgekehrt montiert.
Der INN ist die ideale Lösung für Einsatzfälle, in denen der Roboter "über Kopf" arbeiten muss.

Reinraum-Typ
NNC  Serie

Dieser Roboter verursacht nur geringste Staubentwicklung und ist somit ideal für Einsätze in einer
Reinraumumgebung. Die Luft innerhalb des Roboters kann zur Erzeugung eines Unterdruckes
abgesaugt werden, wenn Bedingungen nach ISO-Reinraumklasse 4 erfüllt werden müssen.

300mm
350mm

IX-UNN3015[H]
IX-UNN3515[H]

 23
 24

500mm
600mm
700mm
800mm

IX-HNN5020[H]
IX-HNN6020[H]
IX-HNN7020[H] (7040[H])
IX-HNN8020[H] (8040[H])

 25
 26
 27
 28

500mm
600mm
700mm
800mm

IX-INN5020[H]
IX-INN6020[H]
IX-INN7020[H] (7040[H])
IX-INN8020[H] (8040[H])

 25
 26
 27
 28

250mm
350mm
500mm
600mm
700mm
800mm

IX-NNC2515[H]
IX-NNC3515[H]
IX-NNC5020[H] (5030[H])
IX-NNC6020[H] (6030[H])
IX-NNC7020[H] (7040[H])
IX-NNC8020[H] (8040[H])

 29
 30
 31
 32
 33
 34

Inverser Deckenmontage-Typ

Armlänge SeiteModell*

Armlänge SeiteModell*

Armlänge SeiteModell*

Armlänge SeiteModell*

*[H]: Hochleistungsversion

*[H]: Hochleistungsversion

*[H]: Hochleistungsversion

*[H]: Hochleistungsversion

Übersicht SCARA-Roboter 02



SCARA SCARASCARA SCARA

IX SCARA Serie

MerkmaleMerkmaleÜbersicht Spezifikationen/Hinweise Modellbezeichnungen

1
Standard-Zykluszeit: um 0,29/0,28 s   (*1)
Positionier-Wiederholgenauigkeit: ±0.01mm/±0.005°   (*2)

300 mm (12 Zoll)
25 mm 
(1 Zoll)

2 Optimierte Beschleunigungsfunktion*

*Nur Hochleistungsversion 6Druckbewegung der Z-Achse

4Anwenderfreundliche Anschlüsse

5Leichte Programmierung

3 Verbesserte Nachführgenauigkeit
und Interpolation

P1 Startposition

P20 Zielposition

Befehl
PATH P1 P20

Oben auf dem Roboter befindet sich ein für den Anwender 
vorgesehener D-sub/25-Kontakt-Steckverbinder. Darüber hinaus 
sind für den Anwender je zwei Pneumatikanschlüsse mit Ø4 mm 
und Ø6 mm für unterschiedliche Verwendung vorhanden. 
Mit dem Bremsschalter am Roboter kann die Bremse geöffnet 
werden, selbst wenn die Stromversorgung zur Steuerung 
ausgeschaltet ist (*1).
Eine Warnleuchte zeigt alle im Roboter auftretenden Fehler an (*2).

*1 Unabhängig davon, ob der 
Bremsschalter betätigt wurde 
oder nicht, muss eine 24 V- 
Spannung zur Verfügung gestellt 
werden.

*2 Die Warnleuchte muss vom 
Anwender verdrahtet werden.

  Anschluss
Ø6mm

Anschluss
Ø4mm

Anschluss
Ø4mm

Stecker für
Anwender

Bremsschalter
Abstandhalter

Warnleuchte

Hohe Beschleunigung
(Verzögerung) mit leichter Last

Geringe Beschleunigung
(Verzögerung) mit schwerer Last

7Einfache Überwachung von Kollisionszonen

Operand 1 Operand 2

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

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

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

Die Roboter der IX-Serie bieten eine 
verbesserte Bahngenauigkeit und 
Interpolation als Ergebnis einer 
höheren Verarbeitungsgeschwindig-
keit der Steuerung und steifer 
Roboterkonstruktion.
Der Roboter kann ebenfalls drei-
dimensionale Kreis- und Bahnbewe-
gungen für problemlose und genaue 
Beschichtungsarbeiten abfahren.

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

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

Innerhalb des Arbeitsbereiches 
des Roboters können bis zu 10 
Kollisionsüberwachungszonen 
eingerichtet werden. Wenn das 
Werkstück in eine Überwachungs-
zone eintritt, gibt der Roboter ein 
Warnsignal aus.
*Das Werkstück muss jedoch innerhalb einer 
Zone für mindestens 5 ms verbleiben, um 
exakt erkannt zu werden.

*2 ±0.015 mm/±0.005° bei Armlänge 700/800
*3 Bei Armlänge 700/800

Max. Nutzlast: 20 kg   (*3)
Die Standardzykluszeit ist die Zeit für eine 
reziproke Bewegung über 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 Armlänge 500.

*1 

03 Merkmale SCARA-Roboter



SCARA SCARASCARA SCARA

IX SCARA Serie

MerkmaleMerkmaleÜbersicht Spezifikationen/Hinweise Modellbezeichnungen

Merkmale SCARA-Roboter 04

9Kompletter Absolut-Betrieb

11Varianten für alle Industriebranchen
Die Roboter der IX-Serie gibt es in 5 Varianten:
▪ Standard

Alle Modelle sind mit 17-bit seriellen absoluten Messgebern 
ausgerüstet. Präzise Positionierbewegungen können so 
ausgeführt werden, ohne dass der Roboter jedes Mal zu 
seinem Nullpunkt zurückkehren muss. Wenn erforderlich, 
kann der Roboter auf einfache und exakte Weise mit Hilfe 
einer zweckentsprechenden Vorrichtung absolut genullt 
werden (siehe „Roboteroptionen” auf Seite 36).

Die 5 oben genannten Typen sind für ein breites 
Anwendungsspektrum geeignet.

▪ Hochgeschwindigkeit
▪ Reinraum
▪ Staub- und spritzwassergeschützt
▪ Wand-/Deckenmontierbar (normal oder invers)

13RoboCylinder Gateway-Funktion
Bis zu 16 RoboCylinder-Achsen können bei Nutzung
der Gateway-Funktion in einem SEL-Programm
via serieller Kommunikation zusätzlich betrieben werden.
Dabei können die Positionsdaten der RoboCylinder
geändert bzw. die laufende Position ausgelesen werden.

14Fließbandverfolgungsfunktion (Optional)

Bei SCARA-Robotern mit
einer Armlänge 500/600
ist die SCARA-Steuerung
PX/QX so konfigurierbar,
dass Werkstücke auf dem
Fließband mittels eines
visuellen Sensorsystems
nachverfolgt und
synchron mit der
Fließbandbewegung
aufgenommen werden
können.

10Verbesserte Roboterbewegung*
Die IX-H 3-Phasen-Hochleistungsversion gleicht die Beschleu-
nigungs-/Verzögerungsdauer bei Punkt-zu-Punkt-Betrieb an.
Dadurch wird eine gleichmäßige 1-stufige Bewegung erzielt im
Gegensatz zur unruhigen 2-stufigen Bewegung der 1-Phasen-
Grundleistungsversion.

8Neue Tempomatfunktion über
Position der Z-Achse*

*Nur Hochleistungsversion

*Nur
 Hoch-
 leistungs-
 version

Schnelle Bewegung
bei hoher Z-Achs-Position

Beschleunigung/Verzögerung der IX SCARA Grundleistungsversion

Beispiel: Einspannvorrichtung
SCARA-Roboter mit RC Greifer
nutzt Gateway-Funktion

Langsame Bewegung
bei niedriger Z-Achs-Position

Das automatisch berechnete Geschwindigkeitslimit entsprechend 
der Z-Achs-Position verhindert eine plastische Verformung der 
Kugelumlaufspindel.

4 Achsen

2 Achsen

1
2

3
4

5
6

 
1 P

rogram
m

12Ansteuerung von SCARA- plus
zwei zusätzlichen Linear-Robotern 
Die XSEL-PX/QX kann SCARA-Roboter mit bis zu zwei 
zusätzlichen Achsen ansteuern, in Kombination mit Einzel-
achsen und/oder kartesischen Robotern (Gesamtleistung: 
2400 W). Bei SCARA-Robotern mit einer Armlänge 500/600 
können zwei Achsen mit 750 W zusammen betrieben werden.

Kamera

Werkteil

ArmArm 1

Arm 2

Beschleunigungs-/
Verzögerungs-Zeit

Angeglichene Positionierzeit

G
E

S
C

H
W

IN
D

IG
K

E
IT

ZEIT

Beschleunigung/Verzögerung der IX SCARA Hocheistungsversion

G
E

S
C

H
W

IN
D

IG
K

E
IT

ZEIT

Arm 2

Arm 1

Angepasste Beschleuni-
gungs-/Verzögerungs-Zeit

Angeglichene Positionierzeit
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IX SCARA Serie

Spezifikationen/HinweiseSpezifikationen/HinweiseÜbersicht Merkmale Modellbezeichnungen

05 Spezifikationstabelle SCARA-Roboter

7232
mm/s

3191
mm/s

7586
mm/s

6381
mm/s

7586
mm/s

7232
mm/s

7010
mm/s

4042
mm/s

7010
mm/s

7232
mm/s

7010
mm/s

6381
mm/s

7586
mm/s

6381
mm/s

4042
mm/s

4042
mm/s

7586
mm/s

7232
mm/s

7010
mm/s

6381
mm/s

4042
mm/s

3191
mm/s

5583
mm/s

5007
mm/s

7586
mm/s

7010
mm/s

7232
mm/s

6381
mm/s

4042
mm/s

3191
mm/s IX-NNN2515H

IX-NNN3515H

IX-NNN5020H (5030H)

IX-NNN6020H (6030H)

IX-NNN7020H (7040H)

IX-NNN8020H (8040H)

IX-NSN5016H

IX-NSN6016H

IX-NNW2515H

IX-NNW3515H

IX-NNW5020H (5030H)

IX-NNW6020H (6030H)

IX-NNW7020H (7040H)

IX-NNW8020H (8040H)

IX-TNN3015H

IX-TNN3515H

IX-UNN3015H

IX-UNN3515H

IX-HNN5020H

IX-HNN6020H

IX-HNN7020H (7040H)

IX-HNN8020H (8040H)

IX-INN5020H

IX-INN6020H

IX-INN7020H (7040H)

IX-INN8020H (8040H)

IX-NNC2515H

IX-NNC3515H

IX-NNC5020H (5030H)

IX-NNC6020H (6030H)

IX-NNC7020H (7040H)

IX-NNC8020H (8040H)

0.40 150 −

0.42 150 −

0.39 200 300

0.43 200 300

0.42 200 400

0.43 200 400

160 −

160 −

0.45 150 −

0.47 150 −

0.43 200 300

0.47 200 300

0.45 200 400

0.46 200 400

0.41 150 −

0.42 150 −

0.41 150 −

0.42 150 −

0.39 200 −

0.43 200 −

0.42 200 400

0.43 200 400

0.39 200 −

0.43 200 −

0.42 200 400

0.43 200 400

0.44 150 −

0.46 150 −

0.41 2 10

2 10

2 10

2 10

2 10

2 10

5 20

5 20

5 20

5 20

2 10

1 3

1 3

1 3

1 3

1 3

1 3

1 3

1 3

1 3

1 3

1 3

1 3

2 10

20

200 300

0.45 200 300

0.45 200 400

0.46 200 400

(kg) (kg) (mm)
250
mm

350
mm

500
mm

600
mm

700
mm

800
mm

Technische Daten Roboter-Serie IX-H SCARA: 3-Phasen-Hochleistungsversion

3616
mm/s

3616
mm/s

5

205

205

205

205

205

102

102

(sek)
Typ

Armlänge (mm) und max. Mehrachsengeschwindigkeit (mm/s)
Nennlast Höchstlast Standard

Nutzlast (*2) Hub vertikale Achse
ModellOptional Seite

Standard-
Zykluszeit (*1)

   9

  10

  11

  12

  13

  14

  15

  16

  17

  18

  19

  20

  21

  22

  23

  24

  23

  24

  25

  26

  27

  28

  25

  26

  27

  28

  29

  30

  31

  32

  33

  34

um
0.28
um

0.29

Standard-  
Typ
NNN

Hochge-
schwindig- 
keits-Typ 
NSN

Staub-/
Spritz-
wasserge-
schützter 
Typ
NNW

Wandmon-
tage-Typ 
TNN
Inverser
Wandmon-
tage-Typ 
UNN

Decken-
montage--
Typ
HNN

Inverser 
Decken-
montage--
Typ
INN

Reinraum-
Typ
NNC

(*1) Die Standardzykluszeit wurde unter den folgenden Bedingungen gemessen.
 (Armlänge 250 bis 600 mm) Last von 2 kg über horizontale Distanz von 300 mm und vertikale Distanz von 25 mm
 (Armlänge 700/800 mm) Last von 5 kg über 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 Höchst-Nutzlast gibt das maximale Gewicht an, das bei geringerer Geschwindigkeit und Beschleunigung transportiert werden kann.

7121
mm/s

3142
mm/s

7121
mm/s

6283
mm/s

7121
mm/s

7121
mm/s

6597
mm/s

3979
mm/s

6597
mm/s

7121
mm/s

6597
mm/s

6283
mm/s

7121
mm/s

6283
mm/s

3979
mm/s

3979
mm/s

7121
mm/s

7121
mm/s

6597
mm/s

6283
mm/s

3979
mm/s

3142
mm/s

5236
mm/s

4712
mm/s

7121
mm/s

6597
mm/s

7121
mm/s

6283
mm/s

3979
mm/s

3142
mm/s    9

  10

  11

  12

  13

  14

  15

  16

  17

  18

  19

  20

  21

  22

  23

  24

  23

  24

  25

  26

  27

  28

  25

  26

  27

  28

  29

  30

  31

  32

  33

  34

IX-NNN2515

IX-NNN3515

IX-NNN5020 (5030)

IX-NNN6020 (6030)

IX-NNN7020 (7040)

IX-NNN8020 (8040)

IX-NSN5016

IX-NSN6016

IX-NNW2515

IX-NNW3515

IX-NNW5020 (5030)

IX-NNW6020 (6030)

IX-NNW7020 (7040)

IX-NNW8020 (8040)

IX-TNN3015

IX-TNN3515

IX-UNN3015

IX-UNN3515

IX-HNN5020

IX-HNN6020

IX-HNN7020 (7040)

IX-HNN8020 (8040)

IX-INN5020

IX-INN6020

IX-INN7020 (7040)

IX-INN8020 (8040)

IX-NNC2515

IX-NNC3515

IX-NNC5020 (5030)

IX-NNC6020 (6030)

IX-NNC7020 (7040)

IX-NNC8020 (8040)

0.46 150 −

0.53 150 −

0.44 200 300

0.52 200 300

0.50 200 400

0.52 200 400

160 −

160 −

0.51 150 −

0.59 150 −

0.49 200 300

0.55 200 300

0.52 200 400

0.52 200 400

0.49 150 −

0.53 150 −

0.49 150 −

0.53 150 −

0.44 200 −

0.52 200 −

0.50 200 400

0.52 200 400

0.44 200 −

0.52 200 −

0.50 200 400

0.52 200 400

0.49 150 −

0.58 150 −

0.47 2 10

2 10

2 10

2 10

2 10

2 10

5 20

5 20

5 20

5 20

2 10

1 3

1 3

1 3

1 3

1 3

1 3

1 3

1 3

1 3

1 3

1 3

1 3

2 10

20

200 300

0.54 200 300

0.52 200 400

0.52 200 400

Typ
Armlänge (mm) und max. Mehrachsengeschwindigkeit (mm/s)

Nennlast Höchstlast Standard
Nutzlast (*2) Hub vertikale Achse

Modell
(kg) (kg) (mm)

Optional

um
0.29
um

0.38

250
mm

350
mm

500
mm

600
mm

700
mm

800
mm

Technische Daten Roboter-Serie IX SCARA: 1-Phasen-Grundleistungsversion

3560
mm/s

3560
mm/s

5

205

205

205

205

205

102

102

Standard-  
Typ
NNN

Hochge-
schwindig- 
keits-Typ 
NSN

Staub-/
Spritz-
wasserge-
schützter 
Typ
NNW

Wandmon-
tage-Typ 
TNN
Inverser
Wandmon-
tage-Typ 
UNN

Decken-
montage--
Typ
HNN

Inverser 
Decken-
montage--
Typ
INN

Reinraum-
Typ
NNC

Seite

(sek)

(*1) Die Standardzykluszeit wurde unter den folgenden Bedingungen gemessen.
 (Armlänge 250 bis 600 mm) Last von 2 kg über horizontale Distanz von 300 mm und vertikale Distanz von 25 mm
 (Armlänge 700/800 mm) Last von 5 kg über 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 Höchst-Nutzlast gibt das maximale Gewicht an, das bei geringerer Geschwindigkeit und Beschleunigung transportiert werden kann.

Standard-
Zykluszeit (*1)
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7232
mm/s

3191
mm/s

7586
mm/s

6381
mm/s

7586
mm/s

7232
mm/s

7010
mm/s

4042
mm/s

7010
mm/s

7232
mm/s

7010
mm/s

6381
mm/s

7586
mm/s

6381
mm/s

4042
mm/s

4042
mm/s

7586
mm/s

7232
mm/s

7010
mm/s

6381
mm/s

4042
mm/s

3191
mm/s

5583
mm/s

5007
mm/s

7586
mm/s

7010
mm/s

7232
mm/s

6381
mm/s

4042
mm/s

3191
mm/s IX-NNN2515H

IX-NNN3515H

IX-NNN5020H (5030H)

IX-NNN6020H (6030H)

IX-NNN7020H (7040H)

IX-NNN8020H (8040H)

IX-NSN5016H

IX-NSN6016H

IX-NNW2515H

IX-NNW3515H

IX-NNW5020H (5030H)

IX-NNW6020H (6030H)

IX-NNW7020H (7040H)

IX-NNW8020H (8040H)

IX-TNN3015H

IX-TNN3515H

IX-UNN3015H

IX-UNN3515H

IX-HNN5020H

IX-HNN6020H

IX-HNN7020H (7040H)

IX-HNN8020H (8040H)

IX-INN5020H

IX-INN6020H

IX-INN7020H (7040H)

IX-INN8020H (8040H)

IX-NNC2515H

IX-NNC3515H

IX-NNC5020H (5030H)

IX-NNC6020H (6030H)

IX-NNC7020H (7040H)

IX-NNC8020H (8040H)

0.40 150 −

0.42 150 −

0.39 200 300

0.43 200 300

0.42 200 400

0.43 200 400

160 −

160 −

0.45 150 −

0.47 150 −

0.43 200 300

0.47 200 300

0.45 200 400

0.46 200 400

0.41 150 −

0.42 150 −

0.41 150 −

0.42 150 −

0.39 200 −

0.43 200 −

0.42 200 400

0.43 200 400

0.39 200 −

0.43 200 −

0.42 200 400

0.43 200 400

0.44 150 −

0.46 150 −

0.41 2 10

2 10

2 10

2 10

2 10

2 10

5 20

5 20

5 20

5 20

2 10

1 3

1 3

1 3

1 3

1 3

1 3

1 3

1 3

1 3

1 3

1 3

1 3

2 10

20

200 300

0.45 200 300

0.45 200 400

0.46 200 400

(kg) (kg) (mm)
250
mm

350
mm

500
mm

600
mm

700
mm

800
mm

Technische Daten Roboter-Serie IX-H SCARA: 3-Phasen-Hochleistungsversion

3616
mm/s

3616
mm/s

5

205

205

205

205

205

102

102

(sek)
Typ

Armlänge (mm) und max. Mehrachsengeschwindigkeit (mm/s)
Nennlast Höchstlast Standard

Nutzlast (*2) Hub vertikale Achse
ModellOptional Seite

Standard-
Zykluszeit (*1)

   9

  10

  11

  12

  13

  14

  15

  16

  17

  18

  19

  20

  21

  22

  23

  24

  23

  24

  25

  26

  27

  28

  25

  26

  27

  28

  29

  30

  31

  32

  33

  34

um
0.28
um

0.29

Standard-  
Typ
NNN

Hochge-
schwindig- 
keits-Typ 
NSN

Staub-/
Spritz-
wasserge-
schützter 
Typ
NNW

Wandmon-
tage-Typ 
TNN
Inverser
Wandmon-
tage-Typ 
UNN

Decken-
montage--
Typ
HNN

Inverser 
Decken-
montage--
Typ
INN

Reinraum-
Typ
NNC

(*1) Die Standardzykluszeit wurde unter den folgenden Bedingungen gemessen.
 (Armlänge 250 bis 600 mm) Last von 2 kg über horizontale Distanz von 300 mm und vertikale Distanz von 25 mm
 (Armlänge 700/800 mm) Last von 5 kg über 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 Höchst-Nutzlast gibt das maximale Gewicht an, das bei geringerer Geschwindigkeit und Beschleunigung transportiert werden kann.

Spezifikationstabelle SCARA-Roboter 06



SCARA SCARASCARA SCARA

IX SCARA Serie

ModellbezeichnungenModellbezeichnungen
IX SCARA Serie

Spezifikationen/HinweiseSpezifikationen/HinweiseÜbersicht Merkmale

(Hinweis 1)
Wiederholgenauigkeit

(Hinweis 4)
Nutzlast

(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. Trägheitsmoment

(Hinweis 7)
Warnleuchte

(Hinweis 8)
Bremsschalter

(Hinweis 9)
Kabellänge

Arbeitsbereich

(Hinweis 2)
Max. Geschwindigkeit

(Hinweis 3)
Standard-Zykluszeit

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

<Achtung>

Beschleunigungs-
einstellungen

SCARA-Roboter dürfen bei allen Transportgewichten mit 100 % der Maximalbeschleunigung betrieben werden.
Wenn Vibrationen oder Überlastfehler 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.

Hinweise Roboter-Serie IX SCARA

Horizontale Bewegung

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 Betriebsbedingungen wie Geschwindigkeits- und Beschleunigungseinstellung ändern.

„4. Achse: Zulässiges Trägheitsmoment“ gibt das zulässige Trägheitsmoment 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 
überschreiten. Befindet sich der Schwerpunkt des Werkzeuges im größeren Abstand vom Drehpunkt 
der 4. Achse, müssen die Geschwindigkeit und/oder Beschleunigung entsprechend verringert werden.

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 ausführen, dass die Warnleuchte  auf ein Ausgangssignal der Steuerung anspricht und 
eine 24 V-Gleichspannung zum entsprechenden LED-Anschluss ausgibt.

Der Bremsschalter befindet sich ebenfalls auf dem 2. Arm des Roboters neben der Warnleuchte.
Um die Bremse zu lösen, muss eine 24 V-Spannung unabhängig davon, ob der Bremsschalter 
eingeschaltet ist oder nicht, bereitgestellt werden. (24 V-Spannung von einer eigenen Stromversorgung, 
die von der 24 V-Spannungsversorgung für die Ein-/Ausgänge getrennt ist).

Die Kabel für Motor und Enkoder der SCARA-Roboter werden direkt am Roboter angeschlossen.
Die Roboter der IX-Serie verfügen über keine Steckverbinder, so dass eine Änderung der Kabellänge am 
gelieferten Roboter aufwendig wird. Bei der Bestellung sollte deshalb eine Länge von 5 m (Code: 5L) 
oder 10 m (10L) bevorzugt werden. (Die Länge der Pneumatikanschlüsse beträgt 150 mm.)

Bei Durchführung eines Absolut-Resets oder Wechsel der Armbewegungsrichtung ist darauf zu achten, 
dass keine Peripherie den Arm behindert, wenn dieser voll ausfährt.

Die Standardzykluszeit ist die benötigte Zeitdauer bei Betrieb mit max. 
Geschwindigkeit; dennoch darf der Roboter nicht ununterbrochen mit 
max. Geschwindigkeit arbeiten.

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.

Die „Standardzykluszeit“ bezieht sich auf die Zeit für eine reziproke Hubbewegung bei max. Geschwindigkeit unter 
folgenden Bedingungen. Sie gilt als allgemeiner Überschlagswert bei Höchstleistung (Grobpositionierung).

Vertikale 
Bewegung

„Nutzlast“ ist die maximal zu transportierende Zuladung. Dabei wird nach Nennlast und 
Höchstlast spezifiziert. Die Nennlast gibt das max. Gewicht an, das mit max. Geschwindigkeit 
und Beschleunigung transportiert werden kann. Die Höchstlast gibt das max. Gewicht an, das 
mit reduzierter Geschwindigkeit und Beschleunigung transportiert werden kann.
Bei Transport einer Last, die zwischen Nenn- und Höchstlast liegt, ist eine entsprechende 
Reduzierung der Beschleunigung erforderlich.

07 Hinweise SCARA-Roboter

[IX-□□□2515H/3515H/50□□H/60□□H/70□□H/80□□H high-power series]
IX-□□□2515/3515/50□□/60□□/70□□/80□□ basic-power series

IX 5L

10L 10m

T2 XSEL-PX/QX

NNN

2515[H]
3515[H]
5020[H]
5030[H]
6020[H]
6030[H]
7020[H]
7040[H]
8020[H]
8040[H]

Standard/
TableTop 

Type

Vertical axis 150mm
Vertical axis 150mm
Vertical axis 200mm
Vertical axis 300mm
Vertical axis 200mm
Vertical axis 300mm
Vertical axis 200mm
Vertical axis 400mm
Vertical axis 200mm
Vertical axis 400mm

Arm length 250mm
Arm length 350mm
Arm length 500mm

Arm length 600mm

Arm length 700mm

Arm length 800mm

NNW

2515[H]
3515[H]
5020[H]
5030[H]
6020[H]
6030[H]
7020[H]
7040[H]
8020[H]
8040[H]

Dustproof/
Splash-proof

Type

Vertical axis 150mm
Vertical axis 150mm
Vertical axis 200mm
Vertical axis 300mm
Vertical axis 200mm
Vertical axis 300mm
Vertical axis 200mm
Vertical axis 400mm
Vertical axis 200mm
Vertical axis 400mm

Arm length 250mm
Arm length 350mm

Arm length 500mm

Arm length 600mm

Arm length 700mm

Arm length 800mm

NNC

2515[H]
3515[H]
5020[H]
5030[H]
6020[H]
6030[H]
7020[H]
7040[H]
8020[H]
8040[H]

Clean Room 
Type

Vertical axis 150mm
Vertical axis 150mm
Vertical axis 200mm
Vertical axis 300mm
Vertical axis 200mm
Vertical axis 300mm
Vertical axis 200mm
Vertical axis 400mm
Vertical axis 200mm
Vertical axis 400mm

Arm length 250mm
Arm length 350mm

Arm length 500mm

Arm length 600mm

Arm length 700mm

Arm length 800mm

NSN 5016[H]
6016[H] High-Speed Type Vertical axis 160mm

Vertical axis 160mm
Arm length 500mm
Arm length 600mm

TNN 3015[H]
3515[H] Wall Mount type Vertical axis 150mm

Vertical axis 150mm
Arm length 300mm
Arm length 350mm

UNN 3015[H]
3515[H]

Wall Mount 
Inverse Type

Vertical axis 150mm
Vertical axis 150mm

Arm length 300mm
Arm length 350mm

HNN

5020[H]
6020[H]
7020[H]
7040[H]
8020[H]
8040[H]

Ceiling Mount 
Type

Vertical axis 200mm
Vertical axis 200mm
Vertical axis 200mm
Vertical axis 400mm
Vertical axis 200mm
Vertical axis 400mm

Arm length 500mm
Arm length 600mm

Arm length 700mm

Arm length 800mm

INN

5020[H]
6020[H]
7020[H]
7040[H]
8020[H]
8040[H]

Inverse type

Vertical axis 200mm
Vertical axis 200mm
Vertical axis 200mm
Vertical axis 400mm
Vertical axis 200mm
Vertical axis 400mm

Arm length 500mm
Arm length 600mm

Arm length 700mm

Arm length 800mm

Refer to the opposite page for details on each item in the model number ( through ).
The selection range for each item varies depending on the robot type. For details, refer 
to the page corresponding to each type.

Series Type Cable length Applicable controller

SCARA robot 5m (standard)

Indicate the length of cable connecting the
robot and the controller. Select from two
lengths:5 m (standard) and 10 m.

Indicate the type (standard/tabletop, high-
speed, dustproof/splash-proof, wall-mount,
ceiling-mount or clean room), arm length
and Z-axis length.
NNN Standard/TableTop Type
NSN High-Speed Type
NNW Dustproof/Splash-proof Type

UNN Wall Mount Inverse Type
HNN Ceiling Mount Type
INN Ceiling Mount Inverse Type

TNN Wall Mount type

NNC Clean Room Type

Applicable controller

Indicate the type of controller to be
connected.

Type

Cable length

T2:XSEL-PX/QX

Series

Indicate the name of each series.



SCARA SCARASCARA SCARA

IX SCARA Serie

ModellbezeichnungenModellbezeichnungen
IX SCARA Serie

Spezifikationen/HinweiseSpezifikationen/HinweiseÜbersicht Merkmale

(Hinweis 1)
Wiederholgenauigkeit

(Hinweis 4)
Nutzlast

(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. Trägheitsmoment

(Hinweis 7)
Warnleuchte

(Hinweis 8)
Bremsschalter

(Hinweis 9)
Kabellänge

Arbeitsbereich

(Hinweis 2)
Max. Geschwindigkeit

(Hinweis 3)
Standard-Zykluszeit

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

<Achtung>

Beschleunigungs-
einstellungen

SCARA-Roboter dürfen bei allen Transportgewichten mit 100 % der Maximalbeschleunigung betrieben werden.
Wenn Vibrationen oder Überlastfehler 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.

Hinweise Roboter-Serie IX SCARA

Horizontale Bewegung

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 Betriebsbedingungen wie Geschwindigkeits- und Beschleunigungseinstellung ändern.

„4. Achse: Zulässiges Trägheitsmoment“ gibt das zulässige Trägheitsmoment 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 
überschreiten. Befindet sich der Schwerpunkt des Werkzeuges im größeren Abstand vom Drehpunkt 
der 4. Achse, müssen die Geschwindigkeit und/oder Beschleunigung entsprechend verringert werden.

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 ausführen, dass die Warnleuchte  auf ein Ausgangssignal der Steuerung anspricht und 
eine 24 V-Gleichspannung zum entsprechenden LED-Anschluss ausgibt.

Der Bremsschalter befindet sich ebenfalls auf dem 2. Arm des Roboters neben der Warnleuchte.
Um die Bremse zu lösen, muss eine 24 V-Spannung unabhängig davon, ob der Bremsschalter 
eingeschaltet ist oder nicht, bereitgestellt werden. (24 V-Spannung von einer eigenen Stromversorgung, 
die von der 24 V-Spannungsversorgung für die Ein-/Ausgänge getrennt ist).

Die Kabel für Motor und Enkoder der SCARA-Roboter werden direkt am Roboter angeschlossen.
Die Roboter der IX-Serie verfügen über keine Steckverbinder, so dass eine Änderung der Kabellänge am 
gelieferten Roboter aufwendig wird. Bei der Bestellung sollte deshalb eine Länge von 5 m (Code: 5L) 
oder 10 m (10L) bevorzugt werden. (Die Länge der Pneumatikanschlüsse beträgt 150 mm.)

Bei Durchführung eines Absolut-Resets oder Wechsel der Armbewegungsrichtung ist darauf zu achten, 
dass keine Peripherie den Arm behindert, wenn dieser voll ausfährt.

Die Standardzykluszeit ist die benötigte Zeitdauer bei Betrieb mit max. 
Geschwindigkeit; dennoch darf der Roboter nicht ununterbrochen mit 
max. Geschwindigkeit arbeiten.

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.

Die „Standardzykluszeit“ bezieht sich auf die Zeit für eine reziproke Hubbewegung bei max. Geschwindigkeit unter 
folgenden Bedingungen. Sie gilt als allgemeiner Überschlagswert bei Höchstleistung (Grobpositionierung).

Vertikale 
Bewegung

„Nutzlast“ ist die maximal zu transportierende Zuladung. Dabei wird nach Nennlast und 
Höchstlast spezifiziert. Die Nennlast gibt das max. Gewicht an, das mit max. Geschwindigkeit 
und Beschleunigung transportiert werden kann. Die Höchstlast gibt das max. Gewicht an, das 
mit reduzierter Geschwindigkeit und Beschleunigung transportiert werden kann.
Bei Transport einer Last, die zwischen Nenn- und Höchstlast liegt, ist eine entsprechende 
Reduzierung der Beschleunigung erforderlich.

Modellbezeichnungen SCARA-Roboter 08

Grundleistungsserie: IX-□□□2515/3515/50□□/60□□/70□□/80□□
[Hochleistungsserie: IX-□□□2515H/3515H/50□□H/60□□H/70□□H/80□□H]

IX 5L

10L 10 m

T2 XSEL-PX/QX

NNN

2515[H]
3515[H]
5020[H]
5030[H]
6020[H]
6030[H]
7020[H]
7040[H]
8020[H]
8040[H]

Standard-/
Tabletop- 

Typ

Vertikalachse 150mm
Vertikalachse 150mm
Vertikalachse 200mm
Vertikalachse 300mm
Vertikalachse 200mm
Vertikalachse 300mm
Vertikalachse 200mm
Vertikalachse 400mm
Vertikalachse 200mm
Vertikalachse 400mm

Armlänge 250mm
Armlänge 350mm
Armlänge 500mm

Armlänge 600mm

Armlänge 700mm

Armlänge 800mm

NNW

2515[H]
3515[H]
5020[H]
5030[H]
6020[H]
6030[H]
7020[H]
7040[H]
8020[H]
8040[H]

Staub-/
Spritzwasser-
geschützter

Typ

Vertikalachse 150mm
Vertikalachse 150mm
Vertikalachse 200mm
Vertikalachse 300mm
Vertikalachse 200mm
Vertikalachse 300mm
Vertikalachse 200mm
Vertikalachse 400mm
Vertikalachse 200mm
Vertikalachse 400mm

Armlänge 250mm
Armlänge 350mm

Armlänge 500mm

Armlänge 600mm

Armlänge 700mm

Armlänge 800mm

NNC

2515[H]
3515[H]
5020[H]
5030[H]
6020[H]
6030[H]
7020[H]
7040[H]
8020[H]
8040[H]

Reinraum- 
Typ

Vertikalachse 150mm
Vertikalachse 150mm
Vertikalachse 200mm
Vertikalachse 300mm
Vertikalachse 200mm
Vertikalachse 300mm
Vertikalachse 200mm
Vertikalachse 400mm
Vertikalachse 200mm
Vertikalachse 400mm

Armlänge 250mm
Armlänge 350mm

Armlänge 500mm

Armlänge 600mm

Armlänge 700mm

Armlänge 800mm

NSN 5016[H]
6016[H]

Hochgeschwin-
digkeits-Typ

Vertikalachse 160mm
Vertikalachse 160mm

Armlänge 500mm
Armlänge 600mm

TNN 3015[H]
3515[H]

Wandmontage-
Typ

Vertikalachse 150mm
Vertikalachse 150mm

Armlänge 300mm
Armlänge 350mm

UNN 3015[H]
3515[H]

Inverser Wand-
montage-Typ

Vertikalachse 150mm
Vertikalachse 150mm

Armlänge 300mm
Armlänge 350mm

HNN

5020[H]
6020[H]
7020[H]
7040[H]
8020[H]
8040[H]

Decken-
montage- 

Typ

Vertikalachse 200mm
Vertikalachse 200mm
Vertikalachse 200mm
Vertikalachse 400mm
Vertikalachse 200mm
Vertikalachse 400mm

Armlänge 500mm
Armlänge 600mm

Armlänge 700mm

Armlänge 800mm

INN

5020[H]
6020[H]
7020[H]
7040[H]
8020[H]
8040[H]

Inverser
Decken-

montage- 
Typ

Vertikalachse 200mm
Vertikalachse 200mm
Vertikalachse 200mm
Vertikalachse 400mm
Vertikalachse 200mm
Vertikalachse 400mm

Armlänge 500mm
Armlänge 600mm

Armlänge 700mm

Armlänge 800mm

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

Serie Typ Kabellänge Passende Steuerung

SCARA -Roboter 5 m (Standard)

Gibt die Länge des Verbindungskabels
zwischen Roboter und Steuerung an,
entweder 5 m (standard) oder 10 m.

Gibt die Ausführung an (standard, hochtourig,
staub-/spritzwassergeschützt, wandmontiert,
deckenmontiert oder reinraumgeeignet) sowie
Arm- und Z-Achsen-Länge.
NNN Standard-/Tabletop-Typ
NSN Hochgeschwindigkeits-Typ
NNW Staub-/Spritzwassergeschützter Typ

UNN Inverser Wandmontage-Typ
HNN Deckenmontage-Typ
INN Inverser Deckenmontage-Typ

TNN Wandmontage-Typ

NNC Reinraum-Typ

Passende Steuerung

Gibt den Steuerungstyp mit der einsetz-
baren Steuerung an.

Typ

Kabellänge

T2: XSEL-PX/QX

Serie

Gibt den Serien-Namen an.



SCARA robotSCARA robot

±0.010
(XY)

09 IX-NNN2515[H] 

Modellspezifikation

Allgemeine Spezifikation

IX-NNN2515[H]- -T2

Arm 1

Arm 2

125

125

-

-

200

100

100

50

±120°

±130°

150mm

±360°

±0.010

±0.005

3142mm/s
[3191mm/s]

1106mm/s
[1316mm/s]

1600°/s 

  

0.46

[0.40]
1 3

90.9

[111.0]

47.5

[58.0]
0.015 1.9

17.1 Kg

T2: XSEL-PX/QX

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

 

IX-NNN2515[H]

XSEL-PX-###-2[3]

XSEL-QX-###-2[3]
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2D
CAD
2D

CAD

   IX NNN2515[H] T2
  Serie  Typ    

  

Standardtyp

  

5L  : 5 m (Standard) 
10L : 10 m 

 

T2: XSEL-PX/QX

 

Enkoder-Typ

Verdrahtung (Anwender)

Anschluss (Anwender)

Warnleuchte (Hinweis 7)

Bremsschalter (Hinweis 8)

Absolut

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

Pneumatik (aussen ∅4, innen ∅2,5) x 3 (normaler Betriebsdruck 0.8 MPa)

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

Erlaubt Fernauslösung der z-Achse (24 V erforderlich)

Steuerung

Umgeb.-Temperatur/Feuchtigk.

Roboter-Gewicht

Kabellänge (Hinweis 9)

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

Kabellänge Passende Steuerung

Armlänge 250 mm
vertikale Achse 150 mm

*[  ] Werte für Hochleistungsversion 

Kleiner SCARA-Roboter, Standard-Typ  
Armlänge 250 mm, vertikale Achse 150 mm
                              [Hochleistungsversion]

*Geben Sie in der Modellbezeichnung oben unter  die Kabellänge an. *SCARA-Roboter können nicht im Dauerbetrieb mit maximaler Geschwindigkeit
und Beschleunigung arbeiten. Einzelheiten zu den Betriebsbedingungen siehe 
unter "Empfohlene Beschleunigungs-/Verzögerungseinstellungen" auf Seite 44. 

Modell Achsen

Vertikale Achse

Rotationsachse

Arm-
länge
(mm)

Motor-
leistung

(W)

Arbeits-
bereich

Positionier-
wiederhol-
genauigkeit

(mm)
(Hinweis 1)

Punkt-zu-
Punkt-Betrieb

Maximale
Verfahrge-

schwindigkeit
(Hinweis 2)

(im Verbund)

Standard-
zykluszeit

(s)
(Hinweis 3)

Nutzlast
(kg)

(Hinweis 4)

Nenn Max.

(z-)Achse 3 (vertikal)
Druckkraft

(N)  (Hinweis 5)

Maximum-
wert

Minimum-
wert

Zuläss. Träg-
heitsmoment
(kg·m²) (Hinweis 6)

Zuläss.
Drehmoment

(N · m)

(r-)Achse 4
(Rotation)

Zulässige Nutzlast 

�

Achse 1

Achse 2

Achse 3

Achse 4

�

*Einzelheiten der Modellspezifikation siehe Seite 8.

Abmessungen

Modellspez.

Für Erläuterungen der Hinweise 1 bis 9 siehe Seite 7.

Verwendete
Steuerung Anwendung Max. Anzahl

E/A-Kanäle
Spannungs-
versorgung Seite

erfüllt Sicherheits-
kategorie 4

Passende Steuerungen

Max. 6 Achsen ansteuerbar
bis 1600 [2400] W 1-phasig

[3-phasig]
230 VAC

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

Achtung

4-Ø9 mm
Ø16 mm Senkung
Tiefe 0.5 mm

Bezugsfläche
Anschlag 
f. Arm 1

Panel

Anschlag 
f. Arm 2

Verbotener Arbeitsbereich

Arbeitsbereich

T-Nut für angebaute 
Zusatzgeräte (M3, M4)

Detailansicht der Spitze

Gewindebohrung 
für Zusatzgeräte 
(4-M4, Tiefe 12)
id. auf anderer Seite

4 
(M

ec
ha

n.
 A

ns
ch

lag
)

4 
(M

ec
ha

n.
 A

ns
ch

lag
)

Arm 2

Arm 1

Bezugsfläche

Abstandhalter, Außen Ø 7 mm,
 Höhe 10, M4, Tiefe 5 (*1)

Ø4 (rot)
Schnellkupplung

  Detailansicht des Anschlußfelds

 Ø4 (schwarz)
Schnellkupplung

Bremsschalter

Ø4 (weiß)
Schnellkupplung

Anschluss für Anwender

Rote LED (*2)

Detailansicht der mechanischen Schnittstelle des Arms

*1: Eine von außen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht überschreiten.
*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 für den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen.

Kabel/Rohre
• Kabel für Geber/Motor 5 m/10 m • Kabel für Anwender 5 m/10 m
• Kabel für Bremse 5 m/10 m • Luftrohr (3 Stück) 0,15 m

H
ub

 1
50
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IX-NNN3515[H]- -T2

Arm 1

Arm 2

225
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-

-
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100

100

50

±120°

±135°

150mm

±360°

±0.010

±0.005

3973mm/s
[4042mm/s]

  

0.53

[0.42]
1 3

90.9

[111.0]

47.5

[58.0]
0.015 1.9

IX-NNN3515[H]

1106mm/s
[1316mm/s]

1600°/s

±0.010
(XY)

 

18.2Kg

T2: XSEL-PX/QX

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

2D
CAD
2D

CAD

XSEL-PX-###-2[3]

XSEL-PX-###-2[3]
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    IX  NNN3515[H]     T2
       

    
5L  :  
10L : 10 m   

T2: XSEL-PX/QX

Allgemeine Spezifikation

Enkoder-Typ

Verdrahtung (Anwender)

Anschluss (Anwender)

Warnleuchte (Hinweis 7)

Bremsschalter (Hinweis 8)

Absolut

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

Pneumatik (aussen ∅4, innen ∅2,5) x 3 (normaler Betriebsdruck 0.8 MPa)

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

Erlaubt Fernauslösung der z-Achse (24 V erforderlich)

Steuerung

Umgeb.-Temperatur/Feuchtigk.

Roboter-Gewicht

Kabellänge (Hinweis 9)

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

*[  ] Werte für Hochleistungsversion *Geben Sie in der Modellbezeichnung oben unter  die Kabellänge an. *SCARA-Roboter können nicht im Dauerbetrieb mit maximaler Geschwindigkeit
und Beschleunigung arbeiten. Einzelheiten zu den Betriebsbedingungen siehe 
unter "Empfohlene Beschleunigungs-/Verzögerungseinstellungen" auf Seite 44. 

�

Abmessungen

Modellspezifikation

Serie Typ

Standardtyp 5 m (Standard) 

Kabellänge Passende Steuerung

Armlänge 350 mm
vertikale Achse 150 mm

Kleiner SCARA-Roboter, Standard-Typ   
Armlänge 350 mm, vertikale Achse 150 mm
                              [Hochleistungsversion]

Modell Achsen

Vertikale Achse

Rotationsachse

Arm-
länge
(mm)

Motor-
leistung

(W)

Arbeits-
bereich

Positionier-
wiederhol-
genauigkeit

(mm)
(Hinweis 1)

Punkt-zu-
Punkt-Betrieb

Maximale
Verfahrge-

schwindigkeit
(Hinweis 2)

(im Verbund)

Standard-
zykluszeit

(s)
(Hinweis 3)

Nutzlast
(kg)

(Hinweis 4)

Nenn Max.

(z-)Achse 3 (vertikal)
Druckkraft

(N)  (Hinweis 5)

Maximum-
wert

Minimum-
wert

Zuläss. Träg-
heitsmoment
(kg·m²) (Hinweis 6)

Zuläss.
Drehmoment

(N · m)

(r-)Achse 4
(Rotation)

Zulässige Nutzlast 

Achse 1

Achse 2

Achse 3

Achse 4

*Einzelheiten der Modellspezifikation siehe Seite 8.

Modellspez.

�

Für Erläuterungen der Hinweise 1 bis 9 siehe Seite 7.

Verwendete
Steuerung Anwendung Max. Anzahl

E/A-Kanäle
Spannungs-
versorgung Seite

erfüllt Sicherheits-
kategorie 4

Passende Steuerungen

Max. 6 Achsen ansteuerbar
bis 1600 [2400] W

1-phasig
[3-phasig]
230 VAC

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

Achtung

Abstandhalter,
Außen Ø 7 mm,

 Höhe 10, M4, Tiefe 5 (*1)

Ø4 (rot)
Schnellkupplung

  Detailansicht des Anschlußfelds

 Ø4 (schwarz)
Schnellkupplung

Bremsschalter

Ø4 (weiß)
Schnellkupplung

Anschluss für 
Anwender

Rote LED (*2) 4-Ø9 mm
Ø16 mm Senkung
Tiefe 0.5 mm

Bezugsfläche Anschlag f. Arm 1
Panel

Anschlag f. Arm 2

Verbotener Arbeitsbereich

Arbeitsbereich

T-Nut für angebaute 
Zusatzgeräte (M3, M4)

H
ub

 1
50
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Arm 2

Arm 1

Bezugsfläche

Gewindebohrung für Zusatz- 
geräte (4-M4, Tiefe 12)
id. auf anderer Seite

*1: Eine von außen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht überschreiten.
*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 für den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen.

Kabel/Rohre
• Kabel für Geber/Motor 5 m/10 m • Kabel für Anwender 5 m/10 m
• Kabel für Bremse 5 m/10 m • Luftrohr (3 Stück) 0,15 m

Detailansicht der mechanischen Schnittstelle des Arms
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11IX-NNN50[H]

IX-NNN5020[H]- -T2

(IX-NNN5030[H]- -T2)

Arm 1

Arm 2
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-
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±120°
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200mm
(300mm)

±360°

±0.010
(XY)

6283mm/s
[6381mm/s]
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1393mm/s
[1473mm/s]

1200°/s
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29.5Kg

T2: XSEL-PX/QX

5L: 5 m (standard), 10L: 10 m (optional)
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   IX  NNN50[H]   T2
   

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

T2: XSEL-PX/QX
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XSEL-QX-###-2[3]
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Enkoder-Typ

Verdrahtung (Anwender)

Anschluss (Anwender)

Warnleuchte (Hinweis 7)

Bremsschalter (Hinweis 8)

Absolut

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

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)

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

Erlaubt Fernauslösung der z-Achse (24 V erforderlich)

*Einzelheiten der Modellspezifikation siehe Seite 8.

Modellspez.

Serie Typ Kabellänge Passende Steuerung

NNN5020[H]:
Armlänge 500mm, vertikale Achse 200mm
NNN5030[H]:
Armlänge 500mm, vertikale Achse 300mm

Modellspezifikation

Allgemeine Spezifikation

*[  ] Werte für Hochleistungsversion 

Mittlerer SCARA-Roboter, Standard-Typ
Armlänge 500 mm, vertikale Achse 200 mm
(300 mm)               [Hochleistungsversion] 

 die Kabellänge an. *SCARA-Roboter können nicht im Dauerbetrieb mit maximaler Geschwindigkeit
und Beschleunigung arbeiten. Einzelheiten zu den Betriebsbedingungen siehe 
unter "Empfohlene Beschleunigungs-/Verzögerungseinstellungen" auf Seite 44. 

Modell Achsen

Vertikale Achse

Rotationsachse

Arm-
länge
(mm)

Motor-
leistung

(W)

Arbeits-
bereich

Positionier-
wiederhol-
genauigkeit

(mm)
(Hinweis 1)

Punkt-zu-
Punkt-Betrieb

Maximale
Verfahrge-

schwindigkeit
(Hinweis 2)

(im Verbund)

Standard-
zykluszeit

(s)
(Hinweis 3)

Nutzlast
(kg)

(Hinweis 4)

Nenn Max.

(z-)Achse 3 (vertikal)
Druckkraft

(N)  (Hinweis 5)

Maximum-
wert

Minimum-
wert

Zuläss. Träg-
heitsmoment
(kg·m²) (Hinweis 6)

Zuläss.
Drehmoment

(N · m)

(r-)Achse 4
(Rotation)

Zulässige Nutzlast 

Achse 1

Achse 2

Achse 3

Achse 4

*Geben Sie in der Modellbezeichnung oben unter �

�

�

Steuerung

Umgeb.-Temperatur/Feuchtigk.

Roboter-Gewicht

Kabellänge (Hinweis 9)

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

Abmessungen

Für Erläuterungen der Hinweise 1 bis 9 siehe Seite 7.

Verwendete
Steuerung Anwendung Max. Anzahl

E/A-Kanäle
Spannungs-
versorgung Seite

erfüllt Sicherheits-
kategorie 4

Passende Steuerungen

Max. 6 Achsen ansteuerbar
bis 1600 [2400] W 1-phasig

[3-phasig]
230 VAC

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

Achtung

Verbotener Arbeitsbereich

Arbeitsbereich

4-Ø11 mm
Ø24 mm Senkung
Tiefe 0.5 mm

2. Arm: 
Anschlag

Panel

Bezugsfläche

(3-M4, Tiefe 8)
id. Bohrung auf anderer Seite (*1)

5 (
Me

ch
an

. A
ns

ch
lag

)

2. Arm

1. Arm

Bezugsfläche

5 (
Me

ch
an

. A
ns

ch
lag

)

Anschlag f. 
1. u. 2. Arm

Ø14, hohl

Schnitt A-A

Abstandhalter,
Außen Ø 7 mm,
Höhe 10, M4,
Tiefe 5 mm (*2)

Ø6 mm Luftrohr-
Schnellkupplung

Detailansicht des Anschlußfelds

Bremsschalter

weiß

D-sub/25-Kontakt-Steck-
verbinder für Verdrahtung
durch Anwender,
Steckdose M2.6
Rote LED (*3)

Ø4 mm Luftrohr-
Schnellkupplung

gelbrot

schwarz

Detailansicht der Spitze

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

*2: Eine von außen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht überschreiten.
*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 für den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen.

Kabel/Rohre
• Kabel für Geber/Motor 5 m/10 m
• Kabel für Anwender 5 m/10 m
• Kabel für Bremse 5 m/10 m
• Luftrohr (4 Stück) 0,15 m
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*<  > Werte für Spezifikation
mit z-Achse 300 mm
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IX-NNN60[H] 12

IX-NNN6020[H]- -T2

(IX-NNN6030[H]- -T2) 2 10 0.06

IX-NNN60[H] 

30.5Kg

T2: XSEL-PX/QX

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

2D
CAD
2D

CAD

  IX  NNN60[H]   T2

5L : 5 m (standard)

10L : 10 m 
T2: XSEL-PX/QX

3.3

[3.7]

78

[93]

152

[181]

0.52

[0.43]

±120°

±145°

200mm
(300mm)

±360°

±0.010
(XY)

7121mm/s
[7232mm/s]

±0.010
1393mm/s
[1473mm/s]

1200°/s
[1857°/s]±0.005

Arm 1

Arm 2

350

250

-

-

400

200

200

100

XSEL-PX-###-2[3]

XSEL-QX-###-2[3]
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.

Enkoder-Typ

Verdrahtung (Anwender)

Anschluss (Anwender)

Warnleuchte (Hinweis 7)

Bremsschalter (Hinweis 8)

Absolut

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

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

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

Erlaubt Fernauslösung der z-Achse (24 V erforderlich)

*Einzelheiten der Modellspezifikation siehe Seite 8.

Modellspez.

Serie Typ Kabellänge Passende Steuerung

NNN6020[H]:
Armlänge 600mm, vertikale Achse 200mm
NNN6030[H]:
Armlänge 600mm, vertikale Achse 300mm

Modellspezifikation

Allgemeine Spezifikation

*[  ] Werte für Hochleistungsversion 

Mittlerer SCARA-Roboter, Standard-Typ
Armlänge 600 mm, vertikale Achse 200 mm
(300 mm)               [Hochleistungsversion] 

 die Kabellänge an. * SCARA-Roboter können nicht im Dauerbetrieb mit maximaler Geschwindigkeit
und Beschleunigung arbeiten. Einzelheiten zu den Betriebsbedingungen siehe 
unter "Empfohlene Beschleunigungs-/Verzögerungseinstellungen" auf Seite 44. 

Modell Achsen

Vertikale Achse

Rotationsachse

Arm-
länge
(mm)

Motor-
leistung

(W)

Arbeits-
bereich

Positionier-
wiederhol-
genauigkeit

(mm)
(Hinweis 1)

Punkt-zu-
Punkt-Betrieb

Maximale
Verfahrge-

schwindigkeit
(Hinweis 2)

(im Verbund)

Standard-
zykluszeit

(s)
(Hinweis 3)

Nutzlast
(kg)

(Hinweis 4)

Nenn Max.

(z-)Achse 3 (vertikal)
Druckkraft

(N)  (Hinweis 5)

Maximum-
wert

Minimum-
wert

Zuläss. Träg-
heitsmoment
(kg·m²) (Hinweis 6)

Zuläss.
Drehmoment

(N · m)

(r-)Achse 4
(Rotation)

Zulässige Nutzlast 

Achse 1

Achse 2

Achse 3

Achse 4

*Geben Sie in der Modellbezeichnung oben unter �

Steuerung

Umgeb.-Temperatur/Feuchtigk.

Roboter-Gewicht

Kabellänge (Hinweis 9)

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

Abmessungen

Sie können CAD-Zeichnungen von
unserer Webseite herunterladen. 

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

�

�

Für Erläuterungen der Hinweise 1 bis 9 siehe Seite 7.

Verwendete
Steuerung Anwendung Max. Anzahl

E/A-Kanäle
Spannungs-
versorgung Seite

erfüllt Sicherheits-
kategorie 4

Passende Steuerungen

Max. 6 Achsen ansteuerbar
bis 1600 [2400] W 1-phasig

[3-phasig]
230 VAC

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

Achtung

4-Ø11 mm
Ø24 mm Senkung
Tiefe 0.5 mm

2. Arm: Anschlag

Panel

Verbotener
Arbeitsbereich

Arbeitsbereich

Ø14, hohl

Schnitt A-A

Abstandhalter,
Außen Ø 7 mm,
Höhe 10, M4,
Tiefe 5 mm (*2)

Ø6 mm Luftrohr-
Schnellkupplung

Detailansicht des Anschlußfelds

Bremsschalter

weiß

D-sub/25-Kontakt-Steck-
verbinder für Verdrahtung
durch Anwender,
Steckdose M2.6

Rote LED (*3)

Ø4 mm Luftrohr-
Schnellkupplung

gelbrot

schwarz

Detailansicht der Spitze

Bezugsfläche
Bezugsfläche

(3-M4, Tiefe 8)
id. Bohrung auf anderer Seite (*1)

5 (
M

ec
ha

n. 
An

sc
hla

g)

2. Arm

1. Arm

5 (
M

ec
ha

n. 
An

sc
hla

g)

Anschlag f. 
1. u. 2. Arm

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

*2: Eine von außen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht überschreiten.
*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 für den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen.

Kabel/Rohre
• Kabel für Geber/Motor 5 m/10 m
• Kabel für Anwender 5 m/10 m
• Kabel für Bremse 5 m/10 m
• Luftrohr (4 Stück) 0,15 m

15
0 

<5
0>

47
0 

<5
70

>
82

0 
<9
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>
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ub
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00

 <
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>

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



SCARA robotSCARA robot

13IX-NNN70[H]

 

IX-NNN7020[H]- -T2

(IX-NNN7040[H]- -T2)

Arm 1

Arm 2

350

350

-

-

750

400

400

200

±125°

±145°

200mm
(400mm)

±360°

±0.015
(XY)

±0.010

±0.005

6597mm/s
[7010mm/s]

1583mm/s
[1614mm/s]

1200°/s
[1266°/s]

0.50

[0.42]
5 20

265

[304]

127.3

[146.0]
0.1

6.7

[11.7]

IX-NNN70 [H]

 

58Kg

T2: XSEL-PX/QX

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

2D
CAD
2D

CAD

XSEL-PX-###-2[3]

XSEL-QX-###-2[3]
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   IX  NNN70[H]   T2
   

   
5L  : 5 m (standard)

10L : 10 m  
T2: XSEL-PX/QX

 

.

Enkoder-Typ

Verdrahtung (Anwender)

Anschluss (Anwender)

Warnleuchte (Hinweis 7)

Bremsschalter (Hinweis 8)

Absolut

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

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

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

Erlaubt Fernauslösung der z-Achse (24 V erforderlich)

*Einzelheiten der Modellspezifikation siehe Seite 8.

Modellspez.

Serie Typ Kabellänge Passende Steuerung

NNN7020[H]: Standard-Typ
Armlänge 500mm, vertikale Achse 200mm
NNN7040[H]: Standard-Typ
Armlänge 700mm, vertikale Achse 400mm

Modellspezifikation

Allgemeine Spezifikation

*[  ] Werte für Hochleistungsversion 

Großer SCARA-Roboter, Standard-Typ
Armlänge 700 mm, vertikale Achse 200 mm
(400 mm)               [Hochleistungsversion] 

 die Kabellänge an. * SCARA-Roboter können nicht im Dauerbetrieb mit maximaler Geschwindigkeit
und Beschleunigung arbeiten. Einzelheiten zu den Betriebsbedingungen siehe 
unter "Empfohlene Beschleunigungs-/Verzögerungseinstellungen" auf Seite 44. 

Modell Achsen

Vertikale Achse

Rotationsachse

Arm-
länge
(mm)

Motor-
leistung

(W)

Arbeits-
bereich

Positionier-
wiederhol-
genauigkeit

(mm)
(Hinweis 1)

Punkt-zu-
Punkt-Betrieb

Maximale
Verfahrge-

schwindigkeit
(Hinweis 2)

(im Verbund)

Standard-
zykluszeit

(s)
(Hinweis 3)

Nutzlast
(kg)

(Hinweis 4)

Nenn Max.

(z-)Achse 3 (vertikal)
Druckkraft

(N)  (Hinweis 5)

Maximum-
wert

Minimum-
wert

Zuläss. Träg-
heitsmoment
(kg·m²) (Hinweis 6)

Zuläss.
Drehmoment

(N · m)

(r-)Achse 4
(Rotation)

Zulässige Nutzlast 

Achse 1

Achse 2

Achse 3

Achse 4

*Geben Sie in der Modellbezeichnung oben unter �

Steuerung

Umgeb.-Temperatur/Feuchtigk.

Roboter-Gewicht

Kabellänge (Hinweis 9)

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

Abmessungen

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

�

�

Für Erläuterungen der Hinweise 1 bis 9 siehe Seite 7.

Verwendete
Steuerung

Anwendung Max. Anzahl
E/A-Kanäle

Spannungs-
versorgung Seite

erfüllt Sicherheits-
kategorie 4

Passende Steuerungen

Max. 5 Achsen ansteuerbar
bis 1600 [2400] W 1-phasig

[3-phasig]
230 VAC

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

Achtung

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

*2: Eine von außen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht überschreiten.
*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 für den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen.

Kabel/Rohre
• Kabel für Geber/Motor 5 m/10 m
• Kabel für Anwender 5 m/10 m
• Kabel für Bremse 5 m/10 m
• Luftrohr (4 Stück) 0,15 m

Bezugsfläche

(3-M4, Tiefe 8)
id. Bohrung auf 
anderer Seite (*1)

6 (
M

ec
ha

n. 
An

sc
hla

g)

2. Arm

1. Arm

Bezugsfläche

6 
(M

ec
ha

n.
 A

ns
ch

lag
)

Anschlag f. 
1. u. 2. Arm

Ø18, hohl

Schnitt A-A

Detailansicht der Spitze

Abstandhalter, Außen
Ø 7 mm, Höhe 10,
M4, Tiefe 5 mm (*2)

Ø6 mm Luftrohr-
Schnellkupplung

Detailansicht des Anschlußfelds

Bremsschalter

D-sub/25-Kontakt-Steck-
verbinder für Verdrahtung
durch Anwender,
Steckdose M2.6

Rote LED (*3)

Ø4 mm Luftrohr-
Schnellkupplung

weiß

gelbrot

schwarz

Verbotener Arbeitsbereich
Arbeitsbereich

4-Ø14 mm
Ø30 mm Senkung
Tiefe 5 mm

Panel

2. Arm: 
Anschlag

25
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*<  > Werte für Spezifikation
mit z-Achse 400 mm



SCARA robotSCARA robot

IX-NNN80[H]14

 

IX-NNN8020[H]-  -T2

(IX-NNN8040[H]-  -T2)

Arm 1

Arm 2

450

350

-

-

750

400

400

200

±125°

±145°

200mm
(400mm)

±360°

±0.015
(XY)

±0.010

±0.005

7121mms
[7586mm/s]

1583mm/s
[1614mm/s]

1200°/s
[1266°/s] 

0.52

[0.43]
5 20

265

[304]

127.3

[146.0]
0.1

6.7

[11.7]

IX-NNN80[H] 

60Kg

T2: XSEL-PX/QX

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

2D
CAD
2D

CAD

XSEL-PX-###-2[3]

XSEL-PX-###-2[3]
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   IX  NNN80[H]  T2
  

  
5L :  5 m (standard)

10L : 10 m  
T2: XSEL-PX/QX

.

Enkoder-Typ

Verdrahtung (Anwender)

Anschluss (Anwender)

Warnleuchte (Hinweis 7)

Bremsschalter (Hinweis 8)

Absolut

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

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

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

Erlaubt Fernauslösung der z-Achse (24 V erforderlich)

*Einzelheiten der Modellspezifikation siehe Seite 8.

Modellspez.

Serie Typ Kabellänge Passende Steuerung

NNN8020[H]: Standard-Typ
Armlänge 800mm, vertikale Achse 200mm
NNN8040[H]: Standard-Typ
Armlänge 800mm, vertikale Achse 400mm

Modellspezifikation

Allgemeine Spezifikation

*[  ] Werte für Hochleistungsversion 

Großer SCARA-Roboter, Standard-Typ
Armlänge 800 mm, vertikale Achse 200 mm
(400 mm)               [Hochleistungsversion] 

 die Kabellänge an. * SCARA-Roboter können nicht im Dauerbetrieb mit maximaler Geschwindigkeit
und Beschleunigung arbeiten. Einzelheiten zu den Betriebsbedingungen siehe 
unter "Empfohlene Beschleunigungs-/Verzögerungseinstellungen" auf Seite 44. 

Modell Achsen

Vertikale Achse

Rotationsachse

Arm-
länge
(mm)

Motor-
leistung

(W)

Arbeits-
bereich

Positionier-
wiederhol-
genauigkeit

(mm)
(Hinweis 1)

Punkt-zu-
Punkt-Betrieb

Maximale
Verfahrge-

schwindigkeit
(Hinweis 2)

(im Verbund)

Standard-
zykluszeit

(s)
(Hinweis 3)

Nutzlast
(kg)

(Hinweis 4)

Nenn Max.

(z-)Achse 3 (vertikal)
Druckkraft

(N)  (Hinweis 5)

Maximum-
wert

Minimum-
wert

Zuläss. Träg-
heitsmoment
(kg·m²) (Hinweis 6)

Zuläss.
Drehmoment

(N · m)

(r-)Achse 4
(Rotation)

Zulässige Nutzlast 

Achse 1

Achse 2

Achse 3

Achse 4

*Geben Sie in der Modellbezeichnung oben unter �

Steuerung

Umgeb.-Temperatur/Feuchtigk.

Roboter-Gewicht

Kabellänge (Hinweis 9)

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

Abmessungen

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

�

�

Für Erläuterungen der Hinweise 1 bis 9 siehe Seite 7.

Verwendete
Steuerung Anwendung Max. Anzahl

E/A-Kanäle
Spannungs-
versorgung Seite

erfüllt Sicherheits-
kategorie 4

Passende Steuerungen

Max. 5 Achsen ansteuerbar
bis 1600 [2400] W 1-phasig

[3-phasig]
230 VAC

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

Achtung

Bezugsfläche

(3-M4, Tiefe 8)
id. Bohrung auf anderer Seite (*1)

6 (
M

ec
ha

nis
ch

es
 A

ns
ch

lag
)

2. Arm

1. Arm

Bezugsfläche

6 (
M

ec
ha

n. 
An

sc
hla

g)

Anschlag f. 
1. u. 2. Arm

Ø18, hohl

Schnitt A-A

Detailansicht der Spitze

Abstandhalter, Außen
Ø 7 mm, Höhe 10,
M4, Tiefe 5 mm (*2)

Ø6 mm Luftrohr-
Schnellkupplung

Detailansicht des Anschlußfelds

Bremsschalter

D-sub/25-Kontakt-Steck-
verbinder für Verdrahtung
durch Anwender,
Steckdose M2.6

Rote LED (*3)

Ø4 mm Luftrohr-
Schnellkupplung

weiß

gelbrot

schwarz

Verbotener Arbeitsbereich
Arbeitsbereich

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

*2: Eine von außen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht überschreiten.
*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 für den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen.

Kabel/Rohre
• Kabel für Geber/Motor 5 m/10 m
• Kabel für Anwender 5 m/10 m
• Kabel für Bremse 5 m/10 m
• Luftrohr (4 Stück) 0,15 m

4-Ø14 mm
Ø30 mm Senkung
Tiefe 5 mm

Panel

2. Arm: 
Anschlag
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*<  > Werte für Spezifikation
mit z-Achse 400 mm



SCARA robotSCARA robot

15 IX-NSN5016[H]

IX-NSN5016[H]- -T2

Arm 1

Arm 2

250

250

-

-

750

600

200

100

±120°

±145°

160mm

±360°

±0.010
(XY)

±0.010

±0.010

4712mm/s
[5007mm/s]

1085mm/s
[1304mm/s]

1800°/s
[1857°/s] 

0.29
[0.28]
range

1 3
190

[196.0]

112.4

[116.0]
0.015

2.2

[3.7]

IX-NSN5016[H]

32Kg

T2: XSEL-PX/QX

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

2D
CAD
2D

CAD

   IX  NSN5016[H]   T2
 

 
5L  :5 m (standard)

10L :10 m 
T2: XSEL-PX/QX

XSEL-PX-###-2[3]

XSEL-QX-###-2[3]
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**Beim Hochgeschwindigkeits-Typ können keine weiteren Einzelachsen an die XSEL-PX/QX angeschlossen werden.

Enkoder-Typ

Verdrahtung (Anwender)

Anschluss (Anwender)

Warnleuchte (Hinweis 7)

Bremsschalter (Hinweis 8)

Absolut

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

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)

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

Erlaubt Fernauslösung der z-Achse (24 V erforderlich)

Modellspez.

Serie Typ Kabellänge Passende Steuerung

Hochgeschwindigkeits-Typ
Armlänge 600 mm
Vertikale Achse 160 mm

Modellspezifikation

Allgemeine Spezifikation

*[  ] Werte für Hochleistungsversion 

Mittlerer SCARA-Roboter, Hochgeschwindig-
keits-Typ, Armlänge 500 mm, vertikale Achse 
160 mm                      [Hochleistungsversion] 

 die Kabellänge an. *SCARA-Roboter können nicht im Dauerbetrieb mit maximaler Geschwindigkeit
und Beschleunigung arbeiten. Einzelheiten zu den Betriebsbedingungen siehe 
unter "Empfohlene Beschleunigungs-/Verzögerungseinstellungen" auf Seite 44. 

Modell Achsen

Vertikale Achse

Rotationsachse

Arm-
länge
(mm)

Motor-
leistung

(W)

Arbeits-
bereich

Positionier-
wiederhol-
genauigkeit

(mm)
(Hinweis 1)

Punkt-zu-
Punkt-Betrieb

Maximale
Verfahrge-

schwindigkeit
(Hinweis 2)

(im Verbund)

Standard-
zykluszeit

(s)
(Hinweis 3)

Nutzlast
(kg)

(Hinweis 4)

Nenn Max.

(z-)Achse 3 (vertikal)
Druckkraft

(N)  (Hinweis 5)

Maximum-
wert

Minimum-
wert

Zuläss. Träg-
heitsmoment
(kg·m²) (Hinweis 6)

Zuläss.
Drehmoment

(N · m)

(r-)Achse 4
(Rotation)

Zulässige Nutzlast 

Achse 1

Achse 2

Achse 3

Achse 4

*Geben Sie in der Modellbezeichnung oben unter �

Steuerung

Umgeb.-Temperatur/Feuchtigk.

Roboter-Gewicht

Kabellänge (Hinweis 9)

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

Abmessungen

�

Bezugsfläche

(3-M4, Tiefe 8)
id. Bohrung auf anderer Seite (*1)

5 (
M

ec
ha

n. 
An

sc
hla

g)

2. Arm

1. Arm

Bezugsfläche

5 (
M

ec
ha

n. 
An

sc
hla

g)

Anschlag f. 
1. u. 2. Arm

Ø11, hohl

Detailansicht der Spitze

Detailansicht des Anschlußfelds

Abstandhalter, Außen
Ø 7 mm, Höhe 10,
M4, Tiefe 5 mm (*2)

Ø6 mm Luftrohr-
Schnellkupplung

Bremsschalter

D-sub/25-Kontakt-Steck-
verbinder für Verdrahtung
durch Anwender,
Steckdose M2.6

Rote LED (*3)

Ø4 mm Luftrohr-
Schnellkupplung

Verbotener Arbeitsbereich

Schnitt A-A

rot gelb

schwarz weiß

Arbeitsbereich

4-Ø11 mm
Ø24 mm Senkung
Tiefe 5 mm

Panel

2. Arm: 
Anschlag

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

*2: Eine von außen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht überschreiten.
*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 für den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen.

Kabel/Rohre
• Kabel für Geber/Motor 5 m/10 m • Kabel für Anwender 5 m/10 m
• Kabel für Bremse 5 m/10 m • Luftrohr (4 Stück) 0,15 m

Hu
b 

16
0

Für Erläuterungen der Hinweise 1 bis 9 siehe Seite 7.

Verwendete
Steuerung Anwendung Max. Anzahl

E/A-Kanäle
Spannungs-
versorgung Seite

erfüllt Sicherheits-
kategorie 4

Passende Steuerungen

Max. 4 Achsen ansteuerbar
bis 1600 [2400] W 1-phasig

[3-phasig]
230 VAC

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

Achtung

*Einzelheiten der Modellspezifikation siehe Seite 8.



SCARA robotSCARA robot

IX-NSN6016[H]16

IX-NSN6016[H]- -T2

Arm 1

Arm 2

350

250

-

-

750

600

200

100

±120°

±145°

160mm

±360°

±0.010
(XY)

±0.010

±0.010

5236mm/s
[5583mm/s]

1085mm/s
[1304mm/s]

1800°/s
[1857°/s]

 

0.29
[0.28] 1 3

190

[196.0]

112.4

[116.0]
0.015

2.2

[3.7]

IX-NSN6016[H]

33Kg

T2: XSEL-PX/QX

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

2D
CAD
2D

CAD

   IX  NSN6016[H]   T2
     

   
5L : 5 m (standard)

10L : 10 m  
T2: XSEL-PX/QX

XSEL-PX-###-2[3]

XSEL-QX-###-2[3]
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**Beim Hochgeschwindigkeits-Typ können keine weiteren Einzelachsen an die XSEL-PX/QX angeschlossen werden.

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

*2: Eine von außen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht überschreiten.
*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 für den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen.

Kabel/Rohre
• Kabel für Geber/Motor 5 m/10 m
• Kabel für Anwender 5 m/10 m
• Kabel für Bremse 5 m/10 m
• Luftrohr (4 Stück) 0,15 m

Bezugsfläche

(3-M4, Tiefe 8)
id. Bohrung auf anderer Seite (*1)

5 (
M

ec
ha

n. 
An

sc
hla

g)

2. Arm

1. Arm

Bezugsfläche

5 (
M

ec
ha

n. 
An

sc
hla

g)

Anschlag f. 
1. u. 2. Arm

Ø11, hohl

Detailansicht der Spitze

Schnitt A-A

Detailansicht des Anschlußfelds

Abstandhalter, Außen
Ø 7 mm, Höhe 10,
M4, Tiefe 5 mm (*2)

Ø6 mm Luftrohr-
Schnellkupplung

Bremsschalter

D-sub/25-Kontakt-Steck-
verbinder für Verdrahtung
durch Anwender,
Steckdose M2.6

Rote LED (*3)

Ø4 mm Luftrohr-
Schnellkupplung

rot gelb

schwarz weiß

Verbotener Arbeitsbereich
Arbeitsbereich

4-Ø11 mm
Ø24 mm Senkung
Tiefe 5 mm

Panel

2. Arm: 
Anschlag

Hu
b 

16
0

Enkoder-Typ

Verdrahtung (Anwender)

Anschluss (Anwender)

Warnleuchte (Hinweis 7)

Bremsschalter (Hinweis 8)

Absolut

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

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)

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

Erlaubt Fernauslösung der z-Achse (24 V erforderlich)

Modellspez.

Serie Typ Kabellänge Passende Steuerung

Hochgeschwindigkeits-Typ
Armlänge 600 mm
Vertikale Achse 160 mm

Modellspezifikation

Allgemeine Spezifikation

*[  ] Werte für Hochleistungsversion 

Mittlerer SCARA-Roboter, Hochgeschwindig-
keits-Typ, Armlänge 600 mm, vertikale Achse 
160 mm                      [Hochleistungsversion] 

 die Kabellänge an. *SCARA-Roboter können nicht im Dauerbetrieb mit maximaler Geschwindigkeit
und Beschleunigung arbeiten. Einzelheiten zu den Betriebsbedingungen siehe 
unter "Empfohlene Beschleunigungs-/Verzögerungseinstellungen" auf Seite 44. 

Modell Achsen

Vertikale Achse

Rotationsachse

Arm-
länge
(mm)

Motor-
leistung

(W)

Arbeits-
bereich

Positionier-
wiederhol-
genauigkeit

(mm)
(Hinweis 1)

Punkt-zu-
Punkt-Betrieb

Maximale
Verfahrge-

schwindigkeit
(Hinweis 2)

(im Verbund)

Standard-
zykluszeit

(s)
(Hinweis 3)

Nutzlast
(kg)

(Hinweis 4)

Nenn Max.

(z-)Achse 3 (vertikal)
Druckkraft

(N)  (Hinweis 5)

Maximum-
wert

Minimum-
wert

Zuläss. Träg-
heitsmoment
(kg·m²) (Hinweis 6)

Zuläss.
Drehmoment

(N · m)

(r-)Achse 4
(Rotation)

Zulässige Nutzlast 

Achse 1

Achse 2

Achse 3

Achse 4

*Geben Sie in der Modellbezeichnung oben unter �

Steuerung

Umgeb.-Temperatur/Feuchtigk.

Roboter-Gewicht

Kabellänge (Hinweis 9)

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

Abmessungen

Für Erläuterungen der Hinweise 1 bis 9 siehe Seite 7.

Verwendete
Steuerung Anwendung Max. Anzahl

E/A-Kanäle
Spannungs-
versorgung Seite

erfüllt Sicherheits-
kategorie 4

Passende Steuerungen

Max. 4 Achsen ansteuerbar
bis 1600 [2400] W

1-phasig
[3-phasig]
230 VAC

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

Achtung

*Einzelheiten der Modellspezifikation siehe Seite 8.

�



SCARA robotSCARA robot

17IX-NNW2515[H]

21Kg

T2: XSEL-PX/QX

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

IP65 oder gleichwertig

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

 Für Erläuterungen der Hinweise 1 bis 9 siehe Seite 7.
(Hinweis 10) Falls die Faltenbalge sich aufzublähen beginnen, muss sofort 
der Spüllluft-Druck auf einen Bereich von 0,3 - 0,8 MPa erhöht werden und 
die Durchflussrate über den Geschwindigkeitsregler angepasst werden.
Als Spülmedium ist saubere, trockene Luft zu verwenden, ohne Kompressor-
Ölrückstände oder andere Verunreinigungen, gemäß einer Luftfilterklasse 
mit zugelassener Partikelgröße bis 10 µm.

  

IX-NNW2515[H]

2D
CAD
2D

CAD
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   IX  NNW2515[H]   T2
     

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

XSEL-PX-###-2[3]

XSEL-QX-###-2[3]

±0.010
(XY)

IX-NNW2515[H]- -T2

Arm 1

Arm 2

125

125

-

-

200

100

100

50

±120°

±130°

150mm

±360°

±0.010

±0.005

3142mm/s
[3191mm/s]

1106mm/s
[1316mm/s]

1600°/s 

0.51

[0.45]
1 3

90.9

[111.0]

47.5

[58.0]
0.015 1.9

  Detailansicht des Anschlußfelds

Abstandhalter
f. Anwender,
Höhe 10, M4,
Tiefe 5 mm (*1)

Ø4 (rot)
Schnellkupplung

Bremsschalter

Ø4 (schwarz), Schnellkupplung

Anschluss f. Anwender,
15-Kontakte

Rote LED (*2)

Ø4 (weiß), Schnellkupplung

4-Ø9 mm
Ø16 mm Senkung
Tiefe 0.5 mm

Bezugsfläche 1. Arm: Anschlag
Panel

2. Arm: Anschlag

Detailansicht der Spitze

Gewindebohrung 
für Zusatzgeräte 
(4-M4, Tiefe 12)
id. auf anderer Seite

4 (
Me

ch
an

. A
ns

ch
lag

)

Bezugsfläche

Detailansicht mechanische Schnittstelle des Arms

Verbotener Arbeitsbereich

Arbeitsbereich

*1: Eine von außen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht überschreiten.
*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 für den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen.

Kabel/Rohre
• Kabel für Geber/Motor 5 m/10 m • Kabel für Anwender 5 m/10 m
• Kabel für Bremse 5 m/10 m • Luftrohr (4 Stück) 0,15 m

60
15
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120

 T-Nut für angebaute 
Zusatzgeräte (M3, M4)

Blasdüse für
Luftspülung, 
Ø 6 mm
(Innen Ø 4 mm)
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b 
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Enkoder-Typ

Verdrahtung (Anwender)

Anschluss (Anwender)

Warnleuchte (Hinweis 7)

Bremsschalter (Hinweis 8)

Absolut

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

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

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

Erlaubt Fernauslösung der z-Achse (24 V erforderlich)

Modellspez.

Serie Typ Kabellänge Passende Steuerung

Staub-/spritzwassergeschützter Typ
Armlänge 250 mm
Vertikale Achse 150 mm

Modellspezifikation

Allgemeine Spezifikation

*[  ] Werte für Hochleistungsversion 

Kleiner SCARA-Roboter, Staub-/spritzwasser-
geschützter Typ, Armlänge 250 mm, vertikale 
Achse 150 mm  [Hochleistungsversion] 

 die Kabellänge an. *SCARA-Roboter können nicht im Dauerbetrieb mit maximaler Geschwindigkeit
und Beschleunigung arbeiten. Einzelheiten zu den Betriebsbedingungen siehe 
unter "Empfohlene Beschleunigungs-/Verzögerungseinstellungen" auf Seite 44. 

Modell Achsen

Vertikale Achse

Rotationsachse

Arm-
länge
(mm)

Motor-
leistung

(W)

Arbeits-
bereich

Positionier-
wiederhol-
genauigkeit

(mm)
(Hinweis 1)

Punkt-zu-
Punkt-Betrieb

Maximale
Verfahrge-

schwindigkeit
(Hinweis 2)

(im Verbund)

Standard-
zykluszeit

(s)
(Hinweis 3)

Nutzlast
(kg)

(Hinweis 4)

Nenn Max.

(z-)Achse 3 (vertikal)
Druckkraft

(N)  (Hinweis 5)

Maximum-
wert

Minimum-
wert

Zuläss. Träg-
heitsmoment
(kg·m²) (Hinweis 6)

Zuläss.
Drehmoment

(N · m)

(r-)Achse 4
(Rotation)

Zulässige Nutzlast 

Achse 1

Achse 2

Achse 3

Achse 4

*Geben Sie in der Modellbezeichnung oben unter �

Steuerung

Umgeb.-Temperatur/Feuchtigk.

Roboter-Gewicht

Kabellänge (Hinweis 9)

Abmessungen

Verwendete
Steuerung Anwendung Max. Anzahl

E/A-Kanäle
Spannungs-
versorgung Seite

erfüllt Sicherheits-
kategorie 4

Passende Steuerungen

Max. 6 Achsen ansteuerbar
bis 1600 [2400] W

1-phasig
[3-phasig]
230 VAC

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

Achtung

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

Schutzklasse

Sperrluftdruck (Hinweis 10)

�

*Einzelheiten der Modellspezifikation siehe Seite 8.



SCARA robotSCARA robot

IX-NNW3515[H]18

22Kg

T2: XSEL-PX/QX

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

IX-NNW3515[H]

Für Erläuterungen der Hinweise 1 bis 9 siehe Seite 7.
(Hinweis 10) Falls die Faltenbalge sich aufzublähen beginnen, muss sofort 
der Spüllluft-Druck auf einen Bereich von 0,3 - 0,8 MPa erhöht werden und 
die Durchflussrate über den Geschwindigkeitsregler angepasst werden.
Als Spülmedium ist saubere, trockene Luft zu verwenden, ohne Kompressor-
Ölrückstände oder andere Verunreinigungen, gemäß einer Luftfilterklasse 
mit zugelassener Partikelgröße bis 10 µm.

 

 

2D
CAD
2D

CAD

   IX  NNW3515[H]   T2

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

T2: XSEL-PX/QX
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IX-NNW3515[H]- -T2

Arm 1

Arm 2

225

125

-

-

200

100

100

50

±120°

±135°

150mm

±360°

±0.010

±0.005

3973mm/s
[4042mm/s]

0.59

[0.47]
1 3

90.9

[111.0]

47.5

[58.0]
0.015 1.91106mm/s

[1316mm/s]

1600°/s

±0.010
(XY)

XSEL-PX-###-2[3]

XSEL-QX-###-2[3]

 

IP65 oder gleichwertig

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

Enkoder-Typ

Verdrahtung (Anwender)

Anschluss (Anwender)

Warnleuchte (Hinweis 7)

Bremsschalter (Hinweis 8)

Absolut

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

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

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

Erlaubt Fernauslösung der z-Achse (24 V erforderlich)

Modellspez.

Serie Typ Kabellänge Passende Steuerung

Staub-/spritzwassergeschützter Typ
Armlänge 350 mm
Vertikale Achse 150 mm

Modellspezifikation

Allgemeine Spezifikation

*[  ] Werte für Hochleistungsversion 

Kleiner SCARA-Roboter, Staub-/spritzwasser-
geschützter Typ, Armlänge 350 mm, vertikale 
Achse 150 mm  [Hochleistungsversion] 

 die Kabellänge an. *SCARA-Roboter können nicht im Dauerbetrieb mit maximaler Geschwindigkeit
und Beschleunigung arbeiten. Einzelheiten zu den Betriebsbedingungen siehe 
unter "Empfohlene Beschleunigungs-/Verzögerungseinstellungen" auf Seite 44. 

Modell Achsen

Vertikale Achse

Rotationsachse

Arm-
länge
(mm)

Motor-
leistung

(W)

Arbeits-
bereich

Positionier-
wiederhol-
genauigkeit

(mm)
(Hinweis 1)

Punkt-zu-
Punkt-Betrieb

Maximale
Verfahrge-

schwindigkeit
(Hinweis 2)

(im Verbund)

Standard-
zykluszeit

(s)
(Hinweis 3)

Nutzlast
(kg)

(Hinweis 4)

Nenn Max.

(z-)Achse 3 (vertikal)
Druckkraft

(N)  (Hinweis 5)

Maximum-
wert

Minimum-
wert

Zuläss. Träg-
heitsmoment
(kg·m²) (Hinweis 6)

Zuläss.
Drehmoment

(N · m)

(r-)Achse 4
(Rotation)

Zulässige Nutzlast 

Achse 1

Achse 2

Achse 3

Achse 4

*Geben Sie in der Modellbezeichnung oben unter �

Steuerung

Umgeb.-Temperatur/Feuchtigk.

Roboter-Gewicht

Kabellänge (Hinweis 9)

Abmessungen

Verwendete
Steuerung

Anwendung Max. Anzahl
E/A-Kanäle

Spannungs-
versorgung Seite

erfüllt Sicherheits-
kategorie 4

Passende Steuerungen

1-phasig
[3-phasig]
230 VAC

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

Achtung

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

Schutzklasse

Sperrluftdruck (Hinweis 10)

*Einzelheiten der Modellspezifikation siehe Seite 8.

Max. 6 Achsen ansteuerbar
bis 1600 [2400] W

  Detailansicht des Anschlußfelds

Abstandhalter
f. Anwender,
Höhe 10, M4,
Tiefe 5 mm (*1)

Ø4 (rot)
Schnellkupplung

Bremsschalter

Ø4 (schwarz), Schnellkupplung

Anschluss f. Anwender,
15-Kontakte

Rote LED (*2)

Ø4 (weiß), Schnellkupplung

4-Ø9 mm
Ø16 mm Senkung
Tiefe 0.5 mm

Bezugsfläche 1. Arm: Anschlag
Panel

2. Arm: Anschlag

Detailansicht der Spitze

Gewindebohrung 
für Zusatzgeräte 
(4-M4, Tiefe 12)
id. auf anderer Seite

4 (
Me

ch
an

. A
ns

ch
lag

)

Bezugsfläche

Detailansicht mechanische Schnittstelle des Arms

Verbotener Arbeitsbereich

Arbeitsbereich

*1: Eine von außen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht überschreiten.
*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 für den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen.

Kabel/Rohre
• Kabel für Geber/Motor 5 m/10 m • Kabel für Anwender 5 m/10 m
• Kabel für Bremse 5 m/10 m • Luftrohr (4 Stück) 0,15 m
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 T-Nut für angebaute 
Zusatzgeräte (M3, M4)

Blasdüse für
Luftspülung, 
Ø 6 mm
(Innen Ø 4 mm)
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