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Einführung der neuen SCARA-Roboter-Serie IXA !

Kürzeste Zykluszeiten
* Die Messungen wurden im zyklischen Bahnbetrieb unter den
   folgenden Bedingungen und Arbeitseinstellungen vorgenommen.

1 Die Spitze der Industrie 

Standard-Zykluszeit

Hochgeschwindig-
keits-Typ

(IXA-NSN)

Standard-Typ
(IXA-NNN)

0.26 s
0.38 s

Dauer-Zykluszeit (Dauerlaufrate 100  %)

Hochgeschwindig-
keits-Typ

(IXA-NSN)

Standard-Typ
(IXA-NNN)

0.45 s
0.55 s

Niedrigerer Preis
Unsere neuen SCARA-Roboter sind
noch günstiger als ihre Vorgänger-
modelle.
Daneben bieten diese eine höhere
Leistungsfähigkeit und Funktionalität.

2
Betriebsbedingungen (*)

► Transport-Last: 2 kg   

► Horizontaler Fahrweg: 300 mm /
Vertikaler Fahrweg: 25 mm

Branchenweit
mit am Schnellsten !

Horizontale Bewegung

Vertikale
Bewegung

(*) Siehe (Hinweis 3) auf S. 19
      für weitere Einzelheiten. 
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Geringe Vibration, genaue Positionierung3
Höhere Biegestei�gkeit und Steuerungsoptimierung bedeuten beim Positionsstop erheblich
weniger Nachschwingungen.

SCARA-Roboter

Zeit [s]  

Ve
rs

at
z 

[m
m

]
 

IX IXA

Stoppt punktgenau

[X-Richtung]

Zuladung

Zyklus-
zeit

Modell

Betriebsbedingungen

IXA-4NSN4518

2 kg

0.26 s

IX-NSN5016H

0.29 s
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Batterieloser Absolut-Enkoder als Standard-Ausrüstung4
Es braucht keinen Batterieersatz und damit weniger Wartung.

5

Vorteile von Batterielos-Absolut-Enkodern

► Kein längerer Maschinenstillstand mehr wegen
eines Batteriefehlers (Spannungsabfalls etc.)

► Keine Bescha�ung von Ersatzbatterien nötig
► Kein lästiger Batterieaustausch oder Absolut-Reset

Batterieloser Absolut-Enkoder
Keine Batterie, Wartung,
    und keine Referenzfahrt mehr.
     Kein Zurück zum Inkremental-Enkoder.

Keine Batterie, Wartung,
    und keine Referenzfahrt mehr.
     Kein Zurück zum Inkremental-Enkoder.

Konform mit Schutzart IP65. 

Umgebungstaugliche staub-/spritzwassergeschützte Typen 

Wasser

Staub

5

Fremdpartikel

Wasser

Erste Zi�er

Zweite Zi�er

Kennzeichen für den Klassengrad der Schutzart

Schutz gegen Wassereintritt

Schutz gegen Körper-Berührung und feste Fremdpartikel

(Kurz gefasst) Staubgeschützt *
Ausschluß von Staubablagerungen, kein Eindringen in den Baukörper.

(Kurz gefasst) Schutz gegen Strahlwasser *
Keine wirkenden Schäden bei Strahlwasser-Einfall jeglicher Richtung.

Bald
erhältlich
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Mit diesem PC-Programm ist die SCARA-Bewegung ohne realen Roboter-Einsatz überprüfbar.
Zusätzlich kann auf einfache Weise die Zykluszeit gemessen werden.
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Volle Gehäuseabdeckung

Doppel-Armrahmen *

* Außer bei 180 mm-Armlänge

* Außer bei 300 mm-Armlänge

Dieser Betriebsteil besitzt eine voll-
ständig abgedeckte mechanische
Struktur zum besseren Staubschutz.

Die höhere Stei�gkeit sorgt für
weniger Vibrationen. Die verbesserte
Wärmeableitung führt zu kürzeren
Dauer-Zykluszeiten.

Standard-/Hochgeschwindigkeits-Typ

Aluminiumabdeckung

Doppel-Armrahmen *

Bei direkter Wasserstrahl-Aufnahme 
wird weder die Abdeckung deformiert
noch kann Wasser nach innen dringen.
Ebensowenig kommt es zu durch
Kühlmittel verursachte Aufquellungen.

Staub-/Spritzwassergeschützte Spezi�k.

Eingebaute Kabel

Messergebnis-Anzeigebereich

Grundbetrieb im 3D-Ansicht-Fenster

0.018s

Mechanische Stuktur / Eigenschaften

Simulations-Software

Eingebaute Kabel

Patent angemeldet

Patent angemeldet

Die Kabel sind im Achskörper
integriert für eine geringere
Bauhöhe und e�ektive
Raumausnutzung.

Bald
erhältlich
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Kontrollfunktionen durch die Steuerung8
Regelt die Roboterbewegung nachgiebig durch Erkennung externer Kräfte und hilft beim Einfügen
des Werkstücks durch Reduzierung der Kontaktkraft zum Zeitpunkt des Einfügens.

Wenn der SCARA-Roboter eine Kollision mit einem Objekt erkennt, wird der Betrieb sofort unterbrochen.
Im Fall einer Kollision werden somit Schäden am Greifer, Werkstück und dem Roboter verringert.

Nachgiebigkeitsregelung

Kollisionsschutzfunktion

O.K.Fehler

Fehlerausgabe

Kollision

Steuerung

Kollisionsgrad

Wenn ein Kollisionsgrad den eingestellten Kollisionsmelde-
grad überschreitet, wird dies als Kollision beurteilt.

Zeit

Kollisions-
melde-

grad

Kollisions-
erkennung

Einfügen

WerkstückWerkstück

* Nicht anwendbar bei 180 mm-Armlänge und staub-/spritzwassergeschützter Spezi�kation.

* Werkstücke dürfen je Einsatzbedingungen nicht verfügt werden.
* Ein Neigungswinkel zur Z-Achse kann nicht nachgeführt werden.
* Abhängig vom Werkstückmaterial und der Bohrung können Beschädigungen auftreten.

* Eine Sicherheitsgarantie für den menschlichen Körper ist ausgeschlossen.
* Dies ist eine Hilfsfunktion zur Schadenzbegrenzung an Peripheriegeräten o. dgl., wobei Schäden nicht zu 100 % zu verhindern sind.

[Hinweis]

* Nicht anwendbar bei 180 mm-Armlänge und staub-/spritzwassergeschützter Spezi�kation.

[Hinweis]

Einfügen

NachgiebigkeitsregelungNormalsteuerung

(Beispiel) Positionierungsfehler beim Einsetzen eines Stifts in ein Bauteil (Werkstück).

Der Stift kollidiert mit der abgeschrägten Kante
des Einstecklochs, was ein Einfügen verhindert.

Der Stift bewegt sich entlang der abgeschräg-
ten Fläche, was ein Einfügen möglich macht.
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Anwendungen

Highspeed - Transport zu Touch-Panel-Prüfkasten

Highspeed - Teilemontage mit Transport

Highspeed - Pick & Place von Feder mit Druckknopf

Werkstücke werden kombiniert mit einem 1-Achs-
Roboter vorwärts, rückwärts, nach links und rechts
über einen weiten Arbeitsbereich transportiert.

2 SCARA-Roboter wirken e�zient im jeweils anderen
Arbeitsbereich mit zur Vermeidung unnützer Zyklen.

Bauteile können in Höchstgeschwindigkeit von der
Teilezuführung aufgenommen und plaziert werden.
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Modellreihen

IXA-3NNN1805 3-achsig 
80 100 50 0.26 0.45 1

S6-1

IXA-4NNN1805 4-achsig S6-1

IXA-3NNN3015 3-achsig 
120 180 150

0.38 0.55

3
S7

IXA-4NNN3015 4-achsig S7

IXA-3NNN4518 3-achsig 

200 250

180

3

S9

IXA-4NNN4518 4-achsig S9

IXA-3NNN4533 3-achsig 
330

S9

IXA-4NNN4533 4-achsig S9

IXA-3NNN6018 3-achsig 

350 250

180

6

S11

IXA-4NNN6018 4-achsig S11

IXA-3NNN6033 3-achsig 
330

S11

IXA-4NNN6033 4-achsig S11

IXA-3NSN3015 3-achsig 
120 180 150

0.26 0.45

8
S13

IXA-4NSN3015 4-achsig S13

IXA-3NSN4518 3-achsig 

200 250

180

10

S15

IXA-4NSN4518 4-achsig S15

IXA-3NSN4533 3-achsig 
330

S15

IXA-4NSN4533 4-achsig S15

IXA-3NSN6018 3-achsig 

350 250

180

12

S17

IXA-4NSN6018 4-achsig S17

IXA-3NSN6033 3-achsig 
330

S17

IXA-4NSN6033 4-achsig S17

IXA-4NSW3015 4-achsig 155 145 150 0.38 0.69 6 S18-1

IXA-4NSW4518
4-achsig 200 250

180
0.38 0.55 8

S18-3

IXA-4NSW4533 330 S18-3

IXA-4NSW6018
4-achsig 350 250

180
0.38 0.57 10

S18-5

IXA-4NSW6033 330 S18-5

Typ Modell Achs-
zahl

Armlänge (mm) Hub
vertikale

Achse
(mm)

Standard-
Zykluszeit

(s)

Dauer-
Zykluszeit

(s)

Max.
Zuladung

(kg)

Referenz-
seite Arm 1 Arm 2

Hoch-
geschwin-
digkeits-

Typ

Staub-/
Spritzwasser-
geschützter

Hoch-
geschwin-
digkeits-

Typ

Standard-
Typ

Bald
erhältlich
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IXA - 3 NNN 45 18 - 5L - T2 - LED
Achs-Anzahl:

3 Achsen
Kabellänge:

5 m
 Armlänge:

450 mm
  

Steuerung:
XSEL-RAX/SAX

Option:
Warnleuchte

Achs-Typ:
Standard

Hub Vertikal-Achse:
180 mm

(Beispiel)

Modellbezeichnungen und Optionen

IXA
Serie Typ   Kabellänge

T2
Passende Steuerung   Optionen

T2          XSEL-RAX/SAX LED         Warnleuchte

N            Ohne Kabel 10 m

5L    

10L          

         5 m L:
Spezi�zierte Länge (in Stufen
von 1 m), Maximallänge 15 m

* Nur erhältlich für Standard-Typ mit
   Armlängen von 300/450/600 mm.

LED-Warnleuchte (nur Standardtyp)

BeschreibungOptionscode LED
Im Bedarfsfall ist eine LED-Anzeige installierbar,
die unter bestimmten Bedingungen au�euchtet.
(Standard-Kon�guration bei Hochgeschwindigkeitstyp.)

Optionsbeschreibung

Modelloption für einzelne Geräte-Einheit

3NNN1805 3-Achs-Standardtyp / Armlänge 180 mm / Vertikal-Achse 50 mm

4NNN1805 4-Achs-Standardtyp / Armlänge 180 mm / Vertikal-Achse 50 mm

3NNN3015 3-Achs-Standardtyp / Armlänge 300 mm / Vertikal-Achse 150 mm

4NNN3015 4-Achs-Standardtyp / Armlänge 300 mm / Vertikal-Achse 150 mm

3NNN4518 3-Achs-Standardtyp / Armlänge 450 mm / Vertikal-Achse 180 mm

4NNN4518 4-Achs-Standardtyp / Armlänge 450 mm / Vertikal-Achse 180 mm

3NNN4533 3-Achs-Standardtyp / Armlänge 450 mm / Vertikal-Achse 330 mm

4NNN4533 4-Achs-Standardtyp / Armlänge 450 mm / Vertikal-Achse 330 mm

3NNN6018 3-Achs-Standardtyp / Armlänge 600 mm / Vertikal-Achse 180 mm

4NNN6018 4-Achs-Standardtyp / Armlänge 600 mm / Vertikal-Achse 180 mm

3NNN6033 3-Achs-Standardtyp / Armlänge 600 mm / Vertikal-Achse 330 mm

4NNN6033 4-Achs-Standardtyp / Armlänge 600 mm / Vertikal-Achse 330 mm

3NSN3015 3-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp / Armlänge 300 mm / Vertikal-Achse 150 mm

4NSN3015 4-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp / Armlänge 300 mm / Vertikal-Achse 150 mm

3NSN4518 3-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp / Armlänge 450 mm / Vertikal-Achse 180 mm

4NSN4518 4-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp / Armlänge 450 mm / Vertikal-Achse 180 mm

3NSN4533 3-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp / Armlänge 450 mm / Vertikal-Achse 330 mm

4NSN4533 4-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp / Armlänge 450 mm / Vertikal-Achse 330 mm

3NSN6018 3-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp / Armlänge 600 mm / Vertikal-Achse 180 mm

4NSN6018 4-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp / Armlänge 600 mm / Vertikal-Achse 180 mm

3NSN6033 3-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp / Armlänge 600 mm / Vertikal-Achse 330 mm

4NSN6033 4-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp / Armlänge 600 mm / Vertikal-Achse 330 mm

4NSW3015 Staub-/Spritzwassergeschützter 4-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp /
Armlänge 300 mm / Vertikal-Achse 150 mm

4NSW4518 Staub-/Spritzwassergeschützter 4-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp /
Armlänge 450 mm / Vertikal-Achse 180 mm

4NSW4533 Staub-/Spritzwassergeschützter 4-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp /
Armlänge 450 mm / Vertikal-Achse 330 mm

4NSW6018 Staub-/Spritzwassergeschützter 4-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp /
Armlänge 600 mm / Vertikal-Achse 180 mm

4NSW6033 Staub-/Spritzwassergeschützter 4-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp /
Armlänge 600 mm / Vertikal-Achse 330 mm

Serie Typ Flansch Metallkappe für
Nutzerverkabelung

IXA

NNN

1805 IX-FL-4

-

3015

IX-FL-1

45

60

NSN
3015

45

60

NSW
3015

IXA-MC-145

60

1.
5

14
.5

φ32

φ18

φ12h7

3.
5

4-φ3.4

45ﾟ

φ3H7 φ26

φ8H8

8
47

φ70

4-φ5.5

45ﾟ

φ5H7
φ60

2

φ34h7

φ44

φ20

Kappe zur Stecker-
Abdeckung bei
Nutzerverkabelung
an der Oberseite.IX-FL-1

IX-FL-4 IXA-MC-1

Metallkappe für
Nutzerverkabelung



IXA SCARA-Roboter

 
Erläuterungen zu (Hinweis 1) bis (Hinweis 9) siehe S. 19.
(Hinweis 10) Der einstellbare Maximalwert für die Beschleunigung/Verzögerung hängt ab vom Gewicht,

der Lage und dem Verfahrweg des zu transportierenden Objekts.
Ein Dauerbetrieb mit Maximalwert-Einstellung kann zu einem Überlastfehler führen.
Für den Dauerbetrieb ist entweder der Wert für die Beschleunigung/Verzögerung zu senken
oder, entsprechend den Referenzwerten für die empfohlenen Dauerbetriebseinstellungen,
eine angemessene Stillstandszeit nach jeder Beschleunigung/Verzögerung einzuhalten.

(Hinweis 11) Wenn der Motor oder die Steuerung ersetzt werden, muss ein Absolut-Reset erfolgen.
Für den Absolut-Reset der Rotationsachse (4. Achse) ist als Kalibriermaß eine Absolut-
Reset-Vorrichtung (Optionsmodell: JG-IXA2) erforderlich.

Modellspezi�kation

Erklärung der Zi�ern: ①  Kabellänge

Modell Achs-
Kon�guration

Arm-
länge
(mm)

 
Motor-

leistung
(W)

 Arbeits-
bereich

Positionier-
wiederhol-

genauigkeit
(Hinweis 1)

Standard-
Zykluszeit

(s)
(Hinweis 3)

Dauer-
Zykluszeit

(s)
(Hinweis 3)

 
 

 

Max.
Geschwindigkeit

im
Punkt-zu-Punkt-

Betrieb
(Hinweis 2)

 

 

 

 
 

 

 
  

 

Nutzlast
(kg)

(Hinweis 4)

  
 

3. Achse (vertikal)
Druckkraft-Steuer-

bereich (N) *

 
4. Achse (Rotation)

Zulässige Last

  
 

Zulässiges
Trägheitsmoment
(kg•m²) (Hinweis 6)

Oberer
Grenzwert
(Hinweis 5)

Unterer
Grenzwert
(Hinweis 5)

 
 

Zuläss.
Dreh-

moment
(N•m)

 
 

[3-Achs-Spezi�kation]
  IXA-3NNN1805- ①  - T2 
[4-Achs-Spezi�kation]
  IXA-4NNN1805- ①  - T2 

Achse 1 Arm 1 80 50 ±125 °
±0.010 mm  

0.26 0.45 1 40.0 5.0 0.004 0.35
Achse 2 Arm 2 100 50 ±145 °

Achse 3 Vertikale Achse - 50 50 mm ±0.010 mm 850 mm/s

Achse 4 Rotationsachse - 50 ±360 ° ±0.01 ° 1600 °/s

Hinweis: SCARA-Roboter können nicht im Dauerbetrieb mit max. Geschwindigkeit/Beschleunigung arbeiten. Siehe ab S. 20 bzgl. der zulässigen Betriebsbedingungen.
* Die Druckkraft hat Auswirkung auf die Geschwindigkeitsbegrenzung. Für Einzelheiten hierzu kontaktieren Sie IAI.

[3-Achs-Spezi�kation] · Motorkabel: 3 · Enkoderkabel: 3 · Bremskabel: 1
[4-Achs-Spezi�kation] · Motorkabel: 4 · Enkoderkabel: 4 · Bremskabel: 1

 Kabellängen

Typ Kabelcode 

Standardkabel
5L (5 m)

10L (10 m)

Speziallängen

1L (1 m) ~ 4L (4 m)
6L (6 m) ~ 9L (9 m)

11L (11 m)
12L (12 m)
13L (13 m)
14L (14 m)
15L (15 m)

Allgemeine Spezi�kation

Bezeichnung Beschreibung
Enkoder-Typ Batterieloser Absolut-Enkoder
Verdrahtung (anwenderseitig) 10-adrig (9 Adern + Abschirmung) AWG25 (nom. 30 V / max. 1 A)
Verrohrung (anwenderseitig) Pneumatik (aussen ø4, innen ø2.5) x 3 (maximaler Betriebsdruck 0.6 MPa)
Warnleuchte (Hinweis 7) 1 kleine gelbe LED-Leuchte (24 VDC-Spannungsversorgung erforderlich)
Bremsschalter (Hinweis 8) Bremsschalter zur Vermeidung des Herabfallens der Vertikal-Achse

Umgebungstemp./Feuchtigk. Temperatur: 0 ~ 40 °C, Feuchtigkeit: 20 ~ 85 % RH (nicht kondensierend)
Zulässiges Lastmoment 0.5 N·m  

Schutzart IP20
Einheitsgewicht (kg) 3-Achs-Spezifikation: 5.8 kg, 4-Achs-Spezifikation: 6.2 kg

  

Geräuschpegel (Hinweis 9) max. 80 dB

Optionen für Einzeleinheit

Bezeichnung Code Referenzseite
Flansch IX-FL-4 Siehe S. 6

IXA - 3NNN1805 / 4NNN1805
 Modellspezi�kationen  IXA -  NNN  18  05  -  - T2  

 Serie - Anzahl der Achsen Typ  Armlänge  Hub Vertikal-Achse  - Kabellänge  - Passende Steuerung  
3: 3 Achsen
4: 4 Achsen

Standard-Typ 18: 180 mm 5: 50 mm  
5L: 5 m
N: Ohne Kabel

10L: 10 m
L:

 
Spezi�zierte Länge (Längenstufen 1 m)

 

* Steuerung ist nicht enthalten.

T2: XSEL-RAX/SAX

Armlänge:  

180 
mm

Vertikale Achse:  

50  
mm

6-1 IXA-3NNN1805/4NNN1805  

Batterie-
los-

Absolut

2638 mm/s
(im Verbund)
540/540 °/s

(Geschwindigk. 1./2. Arm)

(Hinweis) Bitte separat bestellen.

 Standard-
Typ  

Bitte 
beachten 

H I N W E I S 



IXA  SCARA-Roboter

(100)
(Kabel-

anschluss-
Bereich)

Motorkabel-
Anschluss

Enkoderkabel-
Anschluss

D-sub-Steckverbinder für Nutzer-Verdrahtung
(9-polig, Steckbuchse M2.6)
Querschnitt: AWG25, 10-adrig (9-adrig + Abschirm.)

D-sub-Steckverbinder
für Nutzer-Verdrahtung
(15-polig, Steckbuchse M2.6)
Querschnitt: AWG25, 10-adrig
(9-adrig + Abschirmung)

Detailansicht von Q
Langlöcher Rahmen-

montage�äche

Detailansicht von K
Bohrungen an Rahmenmontage�äche

Abmessungen

Passende Steuerung
Achsen der IXA-Serie können mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wählen Sie den für Ihre Anwendung geeigneten Typ aus. 

Bezeichnung Ansicht Max. Anzahl
ansteuerbarer Achsen

 Spannungs-
versorgung

Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von
Positionierpunkten

Referenz-
seite

 
Position Pulstreiber Programm Netzwerk   *Option

XSEL-RAX/SAX 8 Dreiphasig
230 VAC

− − 
36666

(je nach Steuerungstyp)
Siehe
S. 24

  IXA-3NNN1805/4NNN1805  6-2

(*) Zum Betrieb der LED-Leuchte ist ein 24 VDC-Ausgangssignal der
      Steuerung mit der anwenderseitigen LED-Anschlussklemme zu verdrahten.

3
50

 (H
ub

)
3

81
.4

35
0

100 80

(395)

45
33

3

18037 (178)
81

.4

28

5 15

2-M3, Tiefe 6
(auch gegen-
überliegend)

14
7.

4
(9

)

(4
.5

)

12
4.

9

149.5 (28.7)Bezugs�äche

Montage�äche

M.E.

M.E.

S.E.

Home-
Position P

80

10 80

74 81
.280

98

127
194.6

63 20 45

50

10

Bezugs-
�äche M3, Tiefe 6 (für Erdleiter)

W

K

LED-Leuchte
(Farbe Gelb)

X

50

8

ø6 H7 Passloch, Tiefe 6

84

Q

8

6           , Tiefe 6 
(von Rahmenmontage-
�äche)

+0.012
0

(R)

5
4

28

ø15

Detailansicht von P

7.
5

ø8 h
7

Querschnitt
von Z-Z

Detailansicht von W
Nutzer-Anschlussfeld

2-ø4 Luftrohr-
Schnellkupplung

2-M3, Tiefe 6

GelbRot

R6 (plane Ober-

�ächenseite)

Bremskabel-
Anschluss

Bremsschalter
2-ø4 Luftrohr-
Schnellkupplung

Gelb

Rot

ø6.6

8.
9

Querschnitt von Y-Y
(4 Positionen)

ZZ

YY

12
5°

125°

68

R1
00

R180

R100

R57.4

R80

14
5°

53.6°

Arbeitsbereich Rechtsarm-System

125°
12

5°

R100

68

R57.4

R100

10.6 10.6

R180

R80

145°

53.6°

Arbeitsbereich Linksarm-System

Detailansicht von X
Rückwand-Anschlussfeld

M.E.: Mechanischer Endpunkt
S.E.: Hub-Endpunkt



IXA SCARA-Roboter

 
Erläuterungen zu (Hinweis 1) bis (Hinweis 9) siehe S. 19.
(Hinweis 10) Der einstellbare Maximalwert für die Beschleunigung/Verzögerung hängt ab vom Gewicht,

der Lage und dem Verfahrweg des zu transportierenden Objekts.
Ein Dauerbetrieb mit Maximalwert-Einstellung kann zu einem Überlastfehler führen.
Für den Dauerbetrieb ist entweder der Wert für die Beschleunigung/Verzögerung zu senken
oder, entsprechend den Referenzwerten für die empfohlenen Dauerbetriebseinstellungen,
eine angemessene Stillstandszeit nach jeder Beschleunigung/Verzögerung einzuhalten.

(Hinweis 11) Wenn der Motor oder die Steuerung ersetzt werden, muss ein Absolut-Reset erfolgen.
Für den Absolut-Reset der Rotationsachse (4. Achse) ist als Kalibriermaß eine Absolut-
Reset-Vorrichtung (Optionsmodell: JG-IXA1) erforderlich.

Modellspezi�kation

Erklärung der Zi�ern: ①  Kabellänge   ②  Option

Modell Achs-
Kon�guration

Arm-
länge
(mm)

 
Motor-

leistung
(W)

 Arbeits-
bereich

Positionier-
wiederhol-

genauigkeit
(Hinweis 1)

Standard-
Zykluszeit

(s)
(Hinweis 3)

Dauer-
Zykluszeit

(s)
(Hinweis 3)

 
 

 

Max.
Geschwindigkeit

im
Punkt-zu-Punkt-

Betrieb
(Hinweis 2)

 

 

 

 
 

 

 
  

 

Nutzlast
(kg)

(Hinweis 4)

  
 

3. Achse (vertikal)
Druckkraft-Steuer-

bereich (N) *

 
4. Achse (Rotation)

Zulässige Last

  
 

Zulässiges
Trägheitsmoment
(kg•m²) (Hinweis 6)

Oberer
Grenzwert
(Hinweis 5)

Unterer
Grenzwert
(Hinweis 5)

 
 

Zuläss.
Dreh-

moment
(N•m)

 
 

[3-Achs-Spezi�kation]
  IXA-3NNN3015- ①  - T2 - ②
[4-Achs-Spezi�kation]
  IXA-4NNN3015- ①  - T2 - ②

Achse 1 Arm 1 120 400 ±135 °
±0.010 mm  

0.38 0.55 3 60.0 10.0 0.06 3.2
Achse 2 Arm 2 180 200 ±142 °

Achse 3 Vertikale Achse - 100 150 mm ±0.010 mm 1400 mm/s

Achse 4 Rotationsachse - 100 ±360 ° ±0.005 ° 1600 °/s

Hinweis: SCARA-Roboter können nicht im Dauerbetrieb mit max. Geschwindigkeit/Beschleunigung arbeiten. Siehe ab S. 20 bzgl. der zulässigen Betriebsbedingungen.
* Die Druckkraft hat Auswirkung auf die Geschwindigkeitsbegrenzung. Für Einzelheiten hierzu kontaktieren Sie IAI.

[3-Achs-Spezi�kation] · Motorkabel: 3 · Enkoderkabel: 3 · Bremskabel: 1
[4-Achs-Spezi�kation] · Motorkabel: 4 · Enkoderkabel: 4 · Bremskabel: 1

 Kabellängen

Typ Kabelcode 

Standardkabel
5L (5 m)

10L (10 m)

Speziallängen

1L (1 m) ~ 4L (4 m)
6L (6 m) ~ 9L (9 m)

11L (11 m)
12L (12 m)
13L (13 m)
14L (14 m)
15L (15 m)

Allgemeine Spezi�kation

Bezeichnung Beschreibung
Enkoder-Typ Batterieloser Absolut-Enkoder
Verdrahtung (anwenderseitig) 10-adrig (9 Adern + Abschirmung) AWG24 (nom. 30 V / max. 1 A)
Verrohrung (anwenderseitig) Pneumatik (aussen ø4, innen ø2.5) x 3 (maximaler Betriebsdruck 0.6 MPa)
Warnleuchte (*) (Hinweis 7) 1 kleine gelbe LED-Leuchte (24 VDC-Spannungsversorgung erforderlich)
Bremsschalter (Hinweis 8) Bremsschalter zur Vermeidung des Herabfallens der Vertikal-Achse

Umgebungstemp./Feuchtigk. Temperatur: 0 ~ 40 °C, Feuchtigkeit: 20 ~ 85 % RH (nicht kondensierend)
 

Schutzart IP20
Einheitsgewicht (kg) 3-Achs-Spezi�kation: 21 kg, 4-Achs-Spezi�kation: 22 kg

  

Geräuschpegel (Hinweis 9) max. 80 dB

Option

Bezeichnung Code Referenzseite
Warnleuchte LED Siehe S. 6

IXA - 3NNN3015 / 4NNN3015
 Modellspezi�kationen  IXA -  NNN  30  15  -  - T2  -   

 Serie - Anzahl der Achsen Typ  Armlänge  Hub Vertikal-Achse  - Kabellänge  - Passende Steuerung  - Option

3: 3 Achsen
4: 4 Achsen

Standard-Typ 30: 300 mm 15: 150 mm  

  

Siehe Options-
tabelle unten.

* Steuerung ist nicht enthalten.

T2: XSEL-RAX/SAX

Armlänge:  

300 
mm

Vertikale Achse:  

150 
mm

(*) Ausstattung mit Warnleuchte, wenn die LED-Option ausgewählt wird.

7  IXA-3NNN3015/4NNN3015

Batterie-
los-

Absolut

Optionen für Einzeleinheit

Bezeichnung Code Referenzseite
Flansch IX-FL-1 Siehe S. 6

(Hinweis) Bitte separat bestellen.

5529 mm/s
(im Verbund)
660/660 °/s

(Geschwindigk. 1./2. Arm)

Zulässiges Lastmoment 4.5 N·m

 Standard-
Typ  

Bitte 
beachten 

H I N W E I S 

5L: 5 m
N: Ohne Kabel

10L: 10 m
L: Spezi�zierte Länge (Längenstufen 1 m)



IXA  SCARA-Roboter
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Bezugs�äche Montage�äche

A
3-fach ummantelte
Dichtung (für nutzer-
seitigen Rohrausgang)

D-sub-Steckverbinder
für Nutzer-Verdrahtung
(15-polig, Stecker, M2.6)

Motor/Enkoder-
kabel-Anschluss
(1. Achse)

Motor/Enkoder-
kabel-Anschluss
(2.~4. Achse)

Bremskabel-Anschluss

Bremsschalter

(1
04

.3
)

(92.5)
155

(1
03

.7
)

14
0

16
7.

5

85

14
2

5°

141
(15)

182
251.5

Bezugs�äche

Ummantelte Dichtung
(für nutzerseitigen
Kabel-/Rohrausgang)

3-fach ummantelte
Dichtung (für nutzer-
seitigen Rohrausgang)

C

1592.5

4-M4, Tiefe 8

6285

31 25

14
0

D

2-M4, Tiefe 8

D-sub-Steckverbinder
für Nutzer-Verdrahtung
(9-polig, Steckbuchse M2.6)

12

(von Rahmenmontage�äche)
(R)

Detailansicht von D
Langlöcher Rahmenmontage�äche

LED-Leuchte (*)
[Bei ausgewählter Option]

R300

13
5° 135°

100R1
80

R180

R1
12

.9

40.2°

14
2°

R300

100

135°13
5°

R112.9

R180

40.2°

R180

142°

Arbeitsbereich Linksarm-SystemArbeitsbereich Rechtsarm-System

Detailansicht von C
Nutzer-Anschlussfeld

10 H7
+0.015

0 , Tiefe 6

10
10

65 BB

19

Ø40

Ø20 h7-
0

0.021
Ø14 hohl

Detailansicht von Spitze A

Querschnitt von B-B

U

Detailansicht von U
Bohrungen an

Rahmenmontage�äche

V

Detailansicht von V

Ø10 H7
+0.015

0 , Tiefe 6

10
.5

10.5
4-Ø9

(R10.5)

18
2

Abmessungen

(*) Zum Betrieb der LED-Leuchte ist ein 24 VDC-Ausgangssignal der Steuerung mit der anwenderseitigen LED-Anschlussklemme zu verdrahten.

Passende Steuerung
Achsen der IXA-Serie können mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wählen Sie den für Ihre Anwendung geeigneten Typ aus. 

Bezeichnung Ansicht Max. Anzahl
ansteuerbarer Achsen

 Spannungs-
versorgung

Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von
Positionierpunkten

Referenz-
seite

 
Position Pulstreiber Programm Netzwerk   *Option

XSEL-RAX/SAX 8 Dreiphasig
230 VAC

− − 
36666

(je nach Steuerungstyp)
Siehe
S. 24

IXA-3NNN3015/4NNN3015  8



IXA SCARA-Roboter

Modellspezi�kation

 
 

 
 
 

 

 

 

 

 
  

 

 
  

 

  
 

 

  
 

 
 

 
 

[3-Achs-Spezi�kation]
 IXA-3NNN4518- ①  - T2 - ②
[IXA-3NNN4533 - ①  - T2 - ② ]

[4-Achs-Spezi�kation]
 IXA-4NNN4518- ①  - T2 - ②
[IXA-4NNN4533 - ①  - T2 - ② ]

Achse 1 Arm 1 200 400 ±137 °
±0.010 mm

0.38 0.55 3 55.0 10.0 0.05 3.2
Achse 2 Arm 2 250 200 ±137 °

Achse 3 Vertikale
Achse

- 100 180 mm
[330 mm] ±0.010 mm 1200 mm/s

Achse 4 Rotations-
achse

- 100 ±360 ° ±0.005 ° 2000 °/s

9  IXA-3NNN4518/3NNN4533/4NNN4518/4NNN4533

7453 mm/s
(im Verbund)

610/610 °/s
(Geschwindigk. 1./2. Arm)

 Modellspezi�kationen  IXA -  NNN  45   -  - T2  -   

 Serie - Anzahl der Achsen Typ  Armlänge  Hub Vertikal-Achse  - Kabellänge  - Passende Steuerung  - Option

3: 3 Achsen
4: 4 Achsen

Standard-Typ 45: 450 mm 18: 180 mm
33: 330 mm

 

  

Siehe Options-
tabelle unten.

* Steuerung ist nicht enthalten.

T2: XSEL-RAX/SAX

Armlänge:  

450 
mm

Vertikale Achse:  

180/330 
mm

Batterie-
los-

Absolut

 Standard-
Typ  IXA - 3NNN4518 / 4NNN4518

3NNN4533 / 4NNN4533

 
Erläuterungen zu (Hinweis 1) bis (Hinweis 9) siehe S. 19.
(Hinweis 10) Der einstellbare Maximalwert für die Beschleunigung/Verzögerung hängt ab vom Gewicht,

der Lage und dem Verfahrweg des zu transportierenden Objekts.
Ein Dauerbetrieb mit Maximalwert-Einstellung kann zu einem Überlastfehler führen.
Für den Dauerbetrieb ist entweder der Wert für die Beschleunigung/Verzögerung zu senken
oder, entsprechend den Referenzwerten für die empfohlenen Dauerbetriebseinstellungen,
eine angemessene Stillstandszeit nach jeder Beschleunigung/Verzögerung einzuhalten.

(Hinweis 11) Wenn der Motor oder die Steuerung ersetzt werden, muss ein Absolut-Reset erfolgen.
Für den Absolut-Reset der Rotationsachse (4. Achse) ist als Kalibriermaß eine Absolut-
Reset-Vorrichtung (Optionsmodell: JG-IXA1) erforderlich.

Bitte 
beachten 

H I N W E I S 

[3-Achs-Spezi�kation] · Motorkabel: 3 · Enkoderkabel: 3 · Bremskabel: 1
[4-Achs-Spezi�kation] · Motorkabel: 4 · Enkoderkabel: 4 · Bremskabel: 1

 Kabellängen

Typ Kabelcode 

Standardkabel
5L (5 m)

10L (10 m)

Speziallängen

1L (1 m) ~ 4L (4 m)
6L (6 m) ~ 9L (9 m)

11L (11 m)
12L (12 m)
13L (13 m)
14L (14 m)
15L (15 m)

Allgemeine Spezi�kation

Bezeichnung Beschreibung
Enkoder-Typ Batterieloser Absolut-Enkoder
Verdrahtung (anwenderseitig) 10-adrig (9 Adern + Abschirmung) AWG24 (nom. 30 V / max. 1 A)
Verrohrung (anwenderseitig) Pneumatik (aussen ø6, innen ø4) x 3 (maximaler Betriebsdruck 0.6 MPa)
Warnleuchte (*) (Hinweis 7) 1 kleine gelbe LED-Leuchte (24 VDC-Spannungsversorgung erforderlich)
Bremsschalter (Hinweis 8) Bremsschalter zur Vermeidung des Herabfallens der Vertikal-Achse

Umgebungstemp./Feuchtigk. Temperatur: 0 ~ 40 °C, Feuchtigkeit: 20 ~ 85 % RH (nicht kondensierend)
 

Schutzart IP20
Einheitsgewicht (kg) 3-Achs-Spezi�kation: 25,5 kg, 4-Achs-Spezi�kation: 27 kg

  

Geräuschpegel (Hinweis 9) max. 80 dB

Option

Bezeichnung Code Referenzseite
Warnleuchte LED Siehe S. 6

(*) Ausstattung mit Warnleuchte, wenn die LED-Option ausgewählt wird.

Erklärung der Zi�ern: ①  Kabellänge   ②  Option
Hinweis: · SCARA-Roboter können nicht im Dauerbetrieb mit max. Geschwindigkeit/Beschleunigung arbeiten. Siehe ab S. 20 bzgl. der zuläss. Betriebsbedingungen.
                 · Der Wert in [  ] gilt für Modelle mit einer Vertikalachse von 330 mm. Die anderen Spezi�kationen gelten für beide 180/330 mm-Vertikalsachs-Modelle.
* Die Druckkraft hat Auswirkung auf die Geschwindigkeitsbegrenzung. Für Einzelheiten hierzu kontaktieren Sie IAI.

Optionen für Einzeleinheit

Bezeichnung Code Referenzseite
Flansch IX-FL-1 Siehe S. 6

(Hinweis) Bitte separat bestellen.

Zulässiges Lastmoment 8.3 N·m

Modell Achs-
Kon�guration

Arm-
länge
(mm)

Motor-
leistung

(W)

Arbeits-
bereich

Positionier-
wiederhol-

genauigkeit
(Hinweis 1)

Standard-
Zykluszeit

(s)
(Hinweis 3)

Dauer-
Zykluszeit

(s)
(Hinweis 3)

Max.
Geschwindigkeit

im
Punkt-zu-Punkt-

Betrieb
(Hinweis 2)

Nutzlast
(kg)

(Hinweis 4)

3. Achse (vertikal)
Druckkraft-Steuer-

bereich (N) *

4. Achse (Rotation)
Zulässige Last

Zulässiges
Trägheitsmoment
(kg•m²) (Hinweis 6)

Oberer
Grenzwert
(Hinweis 5)

Unterer
Grenzwert
(Hinweis 5)

Zuläss.
Dreh-

moment
(N•m)

5L: 5 m
N: Ohne Kabel

10L: 10 m
L: Spezi�zierte Länge (Längenstufen 1 m)



IXA SCARA-Roboter
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85
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Bezugs�äche

Bezugs�ächeUmmantelte Dichtung
(für nutzerseitigen
Kabel-/Rohrausgang)

16
0

12

1085

10 H7
+0.015

0 , Tiefe 6

Ø10 H7
+0.015

0 , Tiefe 6 

10
10

47

BB

19

Ø20 h7-
0

0.021
Ø14 hohl

LED-Leuchte (*)
[Bei ausgewählter Option]

4-Ø11 Bohrung -
Ø20 Flachsenkung, Tiefe 5

Motor/Enkoderkabel-Anschluss
(1. Achse)

Motor/Enkoderkabel-Anschluss
(2.~4. Achse)

137°

13
7°

R450

R250

R2
50

13
7°

R171.5

51.4°

100

137°

13
7°

R450

R250

R171.5

R250

137°

100

51.4°

Ø40

Querschnitt von B-B

Arbeitsbereich Linksarm-SystemArbeitsbereich Rechtsarm-System

Detailansicht von C
Nutzer-Anschlussfeld

C

2-M4, Tiefe 8

Detailansicht von Spitze A

Bremsschalter

3-fach ummantelte
Dichtung (für nutzer-
seitigen Rohrausgang)

Bremskabel-Anschluss

D-sub-Steckverbinder für Nutzer-
Verdrahtung (15-polig, Stecker, M2.6)

IXA-3NNN4518/3NNN4533/4NNN4518/4NNN4533  10

* Werte in [ ] sind Maße für Modelle mit einer Vertikalachse von 330 mm.

3-fach ummantelte Dichtung
(für nutzerseitigen
Rohrausgang)

D-sub-Steckverbinder
für Nutzer-Verdrahtung
(9-polig, Steckbuchse M2.6)

Abmessungen

(*) Zum Betrieb der LED-Leuchte ist ein 24 VDC-Ausgangssignal der Steuerung mit der anwenderseitigen LED-Anschlussklemme zu verdrahten.

Passende Steuerung
Achsen der IXA-Serie können mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wählen Sie den für Ihre Anwendung geeigneten Typ aus. 

Bezeichnung Ansicht Max. Anzahl
ansteuerbarer Achsen

 Spannungs-
versorgung

Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von
Positionierpunkten

Referenz-
seite

 
Position Pulstreiber Programm Netzwerk   *Option

XSEL-RAX/SAX 8 Dreiphasig
230 VAC

− − 
36666

(je nach Steuerungstyp)
Siehe
S. 24



IXA SCARA-Roboter

11  IXA-3NNN6018/3NNN6033/4NNN6018/4NNN6033

 Modellspezi�kationen  IXA -  NNN  60   -  - T2  -   

 Serie - Anzahl der Achsen Typ  Armlänge  Hub Vertikal-Achse  - Kabellänge  - Passende Steuerung  - Option

3: 3 Achsen
4: 4 Achsen

Standard-Typ 60: 600 mm 18: 180 mm
33: 330 mm

 

  

Siehe Options-
tabelle unten.

* Steuerung ist nicht enthalten.

T2: XSEL-RAX/SAX

Armlänge:  

600 
mm

Vertikale Achse:  

180/330 
mm

Batterie-
los-

Absolut

 Standard-
Typ  IXA - 3NNN6018 / 4NNN6018

3NNN6033 / 4NNN6033

 
Erläuterungen zu (Hinweis 1) bis (Hinweis 9) siehe S. 19.
(Hinweis 10) Der einstellbare Maximalwert für die Beschleunigung/Verzögerung hängt ab vom Gewicht,

der Lage und dem Verfahrweg des zu transportierenden Objekts.
Ein Dauerbetrieb mit Maximalwert-Einstellung kann zu einem Überlastfehler führen.
Für den Dauerbetrieb ist entweder der Wert für die Beschleunigung/Verzögerung zu senken
oder, entsprechend den Referenzwerten für die empfohlenen Dauerbetriebseinstellungen,
eine angemessene Stillstandszeit nach jeder Beschleunigung/Verzögerung einzuhalten.

(Hinweis 11) Wenn der Motor oder die Steuerung ersetzt werden, muss ein Absolut-Reset erfolgen.
Für den Absolut-Reset der Rotationsachse (4. Achse) ist als Kalibriermaß eine Absolut-
Reset-Vorrichtung (Optionsmodell: JG-IXA1) erforderlich.

Bitte 
beachten 

H I N W E I S 

[3-Achs-Spezi�kation] · Motorkabel: 3 · Enkoderkabel: 3 · Bremskabel: 1
[4-Achs-Spezi�kation] · Motorkabel: 4 · Enkoderkabel: 4 · Bremskabel: 1

 Kabellängen

Typ Kabelcode 

Standardkabel
5L (5 m)

10L (10 m)

Speziallängen

1L (1 m) ~ 4L (4 m)
6L (6 m) ~ 9L (9 m)

11L (11 m)
12L (12 m)
13L (13 m)
14L (14 m)
15L (15 m)

Allgemeine Spezi�kation

Bezeichnung Beschreibung
Enkoder-Typ Batterieloser Absolut-Enkoder
Verdrahtung (anwenderseitig) 10-adrig (9 Adern + Abschirmung) AWG24 (nom. 30 V / max. 1 A)
Verrohrung (anwenderseitig) Pneumatik (aussen ø6, innen ø4) x 3 (maximaler Betriebsdruck 0.6 MPa)
Warnleuchte (*) (Hinweis 7) 1 kleine gelbe LED-Leuchte (24 VDC-Spannungsversorgung erforderlich)
Bremsschalter (Hinweis 8) Bremsschalter zur Vermeidung des Herabfallens der Vertikal-Achse

Umgebungstemp./Feuchtigk. Temperatur: 0 ~ 40 °C, Feuchtigkeit: 20 ~ 85 % RH (nicht kondensierend)
 

Schutzart IP20
Einheitsgewicht (kg) 3-Achs-Spezi�kation: 30,5 kg, 4-Achs-Spezi�kation: 32 kg

  

Geräuschpegel (Hinweis 9) max. 80 dB

Option

Bezeichnung Code Referenzseite
Warnleuchte LED Siehe S. 6

(*) Ausstattung mit Warnleuchte, wenn die LED-Option ausgewählt wird.

Zulässiges Lastmoment 8.3 N·m

Modellspezi�kation

 
 

 
 
 

 

 

 

 

 
  

 

 
  

 

  
 

 

  
 

 
 

 
 

[3-Achs-Spezi�kation]
 IXA-3NNN6018- ①  - T2 - ②
[IXA-3NNN6033 - ①  - T2 - ② ]

[4-Achs-Spezi�kation]
 IXA-4NNN6018- ①  - T2 - ②
[IXA-4NNN6033 - ①  - T2 - ② ]

Achse 1 Arm 1 350 600 ±137 °
±0.010 mm

0.38 0.55 6 110.0 25.0 0.06 3.2
Achse 2 Arm 2 250 200 ±140 °

Achse 3 Vertikale
Achse

- 200 180 mm
[330 mm] ±0.010 mm 1600 mm/s

Achse 4 Rotations-
achse

- 100 ±360 ° ±0.005 ° 2000 °/s

Erklärung der Zi�ern: ①  Kabellänge   ②  Option
Hinweis: · SCARA-Roboter können nicht im Dauerbetrieb mit max. Geschwindigkeit/Beschleunigung arbeiten. Siehe ab S. 20 bzgl. der zuläss. Betriebsbedingungen.
                 · Der Wert in [  ] gilt für Modelle mit einer Vertikalachse von 330 mm. Die anderen Spezi�kationen gelten für beide 180/330 mm-Vertikalsachs-Modelle.
* Die Druckkraft hat Auswirkung auf die Geschwindigkeitsbegrenzung. Für Einzelheiten hierzu kontaktieren Sie IAI.

Modell Achs-
Kon�guration

Arm-
länge
(mm)

Motor-
leistung

(W)

Arbeits-
bereich

Positionier-
wiederhol-

genauigkeit
(Hinweis 1)

Standard-
Zykluszeit

(s)
(Hinweis 3)

Dauer-
Zykluszeit

(s)
(Hinweis 3)

Max.
Geschwindigkeit

im
Punkt-zu-Punkt-

Betrieb
(Hinweis 2)

Nutzlast
(kg)

(Hinweis 4)

3. Achse (vertikal)
Druckkraft-Steuer-

bereich (N) *

4. Achse (Rotation)
Zulässige Last

Zulässiges
Trägheitsmoment
(kg•m²) (Hinweis 6)

Oberer
Grenzwert
(Hinweis 5)

Unterer
Grenzwert
(Hinweis 5)

Zuläss.
Dreh-

moment
(N•m)

Optionen für Einzeleinheit

Bezeichnung Code Referenzseite
Flansch IX-FL-1 Siehe S. 6

(Hinweis) Bitte separat bestellen.

5L: 5 m
N: Ohne Kabel

10L: 10 m
L: Spezi�zierte Länge (Längenstufen 1 m)

5934 mm/s
(im Verbund)

400/400 °/s
(Geschwindigk. 1./2. Arm)



IXA SCARA-Roboter
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Detailansicht von C
Nutzer-Anschlussfeld
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Querschnitt von B-B

Detailansicht von Spitze A

IXA-3NNN6018/3NNN6033/4NNN6018/4NNN6033  12

3-fach ummantelte Dichtung
(für nutzerseitigen
Rohrausgang)

D-sub-Steckverbinder
für Nutzer-Verdrahtung
(9-polig, Steckbuchse M2.6)

3-fach ummantelte
Dichtung (für nutzer-
seitigen Rohrausgang)

D-sub-Steckverbinder für Nutzer-
Verdrahtung (15-polig, Stecker, M2.6)

Motor/Enkoderkabel-Anschluss
(1. Achse)

Motor/Enkoderkabel-Anschluss
(2.~4. Achse)

Ummantelte Dichtung
(für nutzerseitigen
Kabel-/Rohrausgang)

* Werte in [ ] sind Maße für Modelle mit einer Vertikalachse von 330 mm.

Abmessungen

(*) Zum Betrieb der LED-Leuchte ist ein 24 VDC-Ausgangssignal der Steuerung mit der anwenderseitigen LED-Anschlussklemme zu verdrahten.

Passende Steuerung
Achsen der IXA-Serie können mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wählen Sie den für Ihre Anwendung geeigneten Typ aus. 

Bezeichnung Ansicht Max. Anzahl
ansteuerbarer Achsen

 Spannungs-
versorgung

Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von
Positionierpunkten

Referenz-
seite

 
Position Pulstreiber Programm Netzwerk   *Option

XSEL-RAX/SAX 8 Dreiphasig
230 VAC

− − 
36666

(je nach Steuerungstyp)
Siehe
S. 24

6.
3 

(M
ec

ha
n.

A
ns

ch
la

g)
5 

(M
ec

ha
n.

A
ns

ch
la

g)



IXA SCARA-Roboter

 
Erläuterungen zu (Hinweis 1) bis (Hinweis 9) siehe S. 19.
(Hinweis 10) Der einstellbare Maximalwert für die Beschleunigung/Verzögerung hängt ab vom Gewicht,

der Lage und dem Verfahrweg des zu transportierenden Objekts.
Ein Dauerbetrieb mit Maximalwert-Einstellung kann zu einem Überlastfehler führen.
Für den Dauerbetrieb ist entweder der Wert für die Beschleunigung/Verzögerung zu senken
oder, entsprechend den Referenzwerten für die empfohlenen Dauerbetriebseinstellungen,
eine angemessene Stillstandszeit nach jeder Beschleunigung/Verzögerung einzuhalten.

(Hinweis 11) Wenn der Motor oder die Steuerung ersetzt werden, muss ein Absolut-Reset erfolgen.
Für den Absolut-Reset der Rotationsachse (4. Achse) ist als Kalibriermaß eine Absolut-
Reset-Vorrichtung (Optionsmodell: JG-IXA1) erforderlich.

Modellspezi�kation

Erklärung der Zi�ern: ①  Kabellänge

Modell Achs-
Kon�guration

Arm-
länge
(mm)

 
Motor-

leistung
(W)

 Arbeits-
bereich

Positionier-
wiederhol-

genauigkeit
(Hinweis 1)

Standard-
Zykluszeit

(s)
(Hinweis 3)

Dauer-
Zykluszeit

(s)
(Hinweis 3)

 
 

 

Max.
Geschwindigkeit

im
Punkt-zu-Punkt-

Betrieb
(Hinweis 2)

 

 

 

 
 

 

 
  

 

Nutzlast
(kg)

(Hinweis 4)

  
 

3. Achse (vertikal)
Druckkraft-Steuer-

bereich (N) *

 
4. Achse (Rotation)

Zulässige Last

  
 

Zulässiges
Trägheitsmoment
(kg•m²) (Hinweis 6)

Oberer
Grenzwert
(Hinweis 5)

Unterer
Grenzwert
(Hinweis 5)

 
 

Zuläss.
Dreh-

moment
(N•m)

 
 

[3-Achs-Spezi�kation]
  IXA-3NSN3015 - ①  - T2 
[4-Achs-Spezi�kation]
  IXA-4NSN3015 - ①  - T2 

Achse 1 Arm 1 120 600 ±135 °
±0.010 mm  

0.26 0.45 8 100.0 25.0 0.12 3.2
Achse 2 Arm 2 180 400 ±142 °

Achse 3 Vertikale Achse - 150 150 mm ±0.010 mm 1600 mm/s

Achse 4 Rotationsachse - 100 ±360 ° ±0.005 ° 1600 °/s

Hinweis: SCARA-Roboter können nicht im Dauerbetrieb mit max. Geschwindigkeit/Beschleunigung arbeiten. Siehe ab S. 20 bzgl. der zulässigen Betriebsbedingungen.
* Die Druckkraft hat Auswirkung auf die Geschwindigkeitsbegrenzung. Für Einzelheiten hierzu kontaktieren Sie IAI.

[3-Achs-Spezi�kation] · Motorkabel: 3 · Enkoderkabel: 3 · Bremskabel: 1
[4-Achs-Spezi�kation] · Motorkabel: 4 · Enkoderkabel: 4 · Bremskabel: 1

 Kabellängen

Typ Kabelcode 

Standardkabel
5L (5 m)

10L (10 m)

Speziallängen

1L (1 m) ~ 4L (4 m)
6L (6 m) ~ 9L (9 m)

11L (11 m)
12L (12 m)
13L (13 m)
14L (14 m)
15L (15 m)

Allgemeine Spezi�kation

Bezeichnung Beschreibung
Enkoder-Typ Batterieloser Absolut-Enkoder
Verdrahtung (anwenderseitig) 10-adrig (9 Adern + Abschirmung) AWG24 (nom. 30 V / max. 1 A)
Verrohrung (anwenderseitig) Pneumatik (aussen ø4, innen ø2.5) x 3 (maximaler Betriebsdruck 0.6 MPa)
Warnleuchte (Hinweis 7) 1 kleine gelbe LED-Leuchte (24 VDC-Spannungsversorgung erforderlich)
Bremsschalter (Hinweis 8) Bremsschalter zur Vermeidung des Herabfallens der Vertikal-Achse

Umgebungstemp./Feuchtigk. Temperatur: 0 ~ 40 °C, Feuchtigkeit: 20 ~ 85 % RH (nicht kondensierend)
 

Schutzart IP20
Einheitsgewicht (kg) 3-Achs-Spezifikation: 26,5 kg, 4-Achs-Spezifikation: 27,5 kg

  

Geräuschpegel (Hinweis 9) max. 80 dB

IXA - 3NSN3015 / 4NSN3015
 Modellspezi�kationen  IXA -  NSN  30  15  -  - T2   

 Serie - Anzahl der Achsen Typ  Armlänge  Hub Vertikal-Achse  - Kabellänge  - Passende Steuerung   
3: 3 Achsen
4: 4 Achsen

Hoch-
geschwin-
digkeits-

Typ

30: 300 mm 15: 150 mm  

  

* Steuerung ist nicht enthalten.

T2: XSEL-RAX/SAX

Armlänge:  

300 
mm

Vertikale Achse:  

150 
mm

Batterie-
los-

Absolut

Optionen für Einzeleinheit

Bezeichnung Code Referenzseite
Flansch IX-FL-1 Siehe S. 6

(Hinweis) Bitte separat bestellen.

6032 mm/s
(im Verbund)
720/720 °/s

(Geschwindigk. 1./2. Arm)

Zulässiges Lastmoment 12 N·m

 Hoch-
geschwin-
digkeits-

Typ
 

Bitte 
beachten 

H I N W E I S 

13  IXA-3NSN3015/4NSN3015

5L: 5 m
N: Ohne Kabel

10L: 10 m
L: Spezi�zierte Länge (Längenstufen 1 m)
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1592.5

4-M4, Tiefe 8
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Detailansicht von D
Langlöcher Rahmenmontage�äche
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Arbeitsbereich Linksarm-SystemArbeitsbereich Rechtsarm-System

10 H7
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Detailansicht von Spitze A

Querschnitt von B-B

Detailansicht von U
Bohrungen an

Rahmenmontage�äche

V

Detailansicht von V

Ø10 H7
+0.015

0 , Tiefe 6

10
.5

10.5
4-Ø9

(R10.5)

18
2

Abmessungen

(*) Zum Betrieb der LED-Leuchte ist ein 24 VDC-Ausgangssignal der Steuerung mit der anwenderseitigen LED-Anschlussklemme zu verdrahten.

Passende Steuerung
Achsen der IXA-Serie können mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wählen Sie den für Ihre Anwendung geeigneten Typ aus. 

Bezeichnung Ansicht Max. Anzahl
ansteuerbarer Achsen

 Spannungs-
versorgung

Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von
Positionierpunkten

Referenz-
seite

 
Position Pulstreiber Programm Netzwerk   *Option

Dreiphasig
230 VAC

− − 
Siehe
S. 24

XSEL-RAX4/SAX4

XSEL-RAX3/SAX3

4

3
41250

(je nach Steuerungstyp)

36666
(je nach Steuerungstyp)

IXA-3NSN3015/4NSN3015  14

LED-Leuchte (*)

3-Ø4 mm Luftrohr-Schnellkuppl.
(von links: gelb, weiss, schwarz)
D-sub-Steckverbinder
für Nutzer-Verdrahtung
(15-polig, Stecker, M2.6)

Motor/Enkoderkabel-
Anschluss (1. Achse)

Motor/Enkoderkabel-
Anschluss (2.~4. Achse)

Bremskabel-Anschluss

Bremsschalter

3-Ø4 mm Luftrohr-
Schnellkupplung
(von oben: schwarz,
weiss, rot)

155

5°

141

182
251.5

Bezugs�äche
C

Ummantelte Dichtung
(für nutzerseitigen
Kabel-/Rohrausgang)

2-M4, Tiefe 8 

(92.5)

(1
03

.7
)

14
0

16
7.

5

85

(1
04

.3
)

14
2

(15)
U

D-sub-Steckverbinder
für Nutzer-Verdrahtung
(9-polig, Steckbuchse M2.6)

Detailansicht von C
Nutzer-Anschlussfeld
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Modellspezi�kation

 
 

 
 
 

 

 

 

 

 
  

 

 
  

 

  
 

 

  
 

 
 

 
 

[3-Achs-Spezi�kation]
 IXA-3NSN4518 - ①  - T2 
[IXA-3NSN4533 - ①  - T2 ]

[4-Achs-Spezi�kation]
 IXA-4NSN4518 - ①  - T2 
[IXA-4NSN4533 - ①  - T2 ]

Achse 1 Arm 1 200 600 ±137 °
±0.010 mm

0.26 0.45 10 110.0 25.0 0.12 3.2
Achse 2 Arm 2 250 400 ±137 °

Achse 3 Vertikale
Achse

- 200 180 mm
[330 mm] ±0.010 mm 1600 mm/s

Achse 4 Rotations-
achse

- 100 ±360 ° ±0.005 ° 2000 °/s

 Modellspezi�kationen  IXA -  NSN  45   -  - T2  

 Serie - Anzahl der Achsen Typ  Armlänge  Hub Vertikal-Achse  - Kabellänge  - Passende Steuerung  
3: 3 Achsen
4: 4 Achsen

Hoch-
geschwin-
digkeits-

Typ

45: 450 mm 18: 180 mm
33: 330 mm

* Steuerung ist nicht enthalten.

T2: XSEL-RAX/SAX

Armlänge:  

450 
mm

Vertikale Achse:  

180/330 
mm

Batterie-
los-

Absolut

 Hoch-
geschwin-
digkeits-

Typ
 IXA - 3NSN4518 / 4NSN4518

3NSN4533 / 4NSN4533

 
Erläuterungen zu (Hinweis 1) bis (Hinweis 9) siehe S. 19.
(Hinweis 10) Der einstellbare Maximalwert für die Beschleunigung/Verzögerung hängt ab vom Gewicht,

der Lage und dem Verfahrweg des zu transportierenden Objekts.
Ein Dauerbetrieb mit Maximalwert-Einstellung kann zu einem Überlastfehler führen.
Für den Dauerbetrieb ist entweder der Wert für die Beschleunigung/Verzögerung zu senken
oder, entsprechend den Referenzwerten für die empfohlenen Dauerbetriebseinstellungen,
eine angemessene Stillstandszeit nach jeder Beschleunigung/Verzögerung einzuhalten.

(Hinweis 11) Wenn der Motor oder die Steuerung ersetzt werden, muss ein Absolut-Reset erfolgen.
Für den Absolut-Reset der Rotationsachse (4. Achse) ist als Kalibriermaß eine Absolut-
Reset-Vorrichtung (Optionsmodell: JG-IXA1) erforderlich.

Bitte 
beachten 

H I N W E I S 

[3-Achs-Spezi�kation] · Motorkabel: 3 · Enkoderkabel: 3 · Bremskabel: 1
[4-Achs-Spezi�kation] · Motorkabel: 4 · Enkoderkabel: 4 · Bremskabel: 1

 Kabellängen

Typ Kabelcode 

Standardkabel
5L (5 m)

10L (10 m)

Speziallängen

1L (1 m) ~ 4L (4 m)
6L (6 m) ~ 9L (9 m)

11L (11 m)
12L (12 m)
13L (13 m)
14L (14 m)
15L (15 m)

Allgemeine Spezi�kation

Bezeichnung Beschreibung
Enkoder-Typ Batterieloser Absolut-Enkoder
Verdrahtung (anwenderseitig) 10-adrig (9 Adern + Abschirmung) AWG24 (nom. 30 V / max. 1 A)
Verrohrung (anwenderseitig) Pneumatik (aussen ø6, innen ø4) x 3 (maximaler Betriebsdruck 0.6 MPa)
Warnleuchte (Hinweis 7) 1 kleine gelbe LED-Leuchte (24 VDC-Spannungsversorgung erforderlich)
Bremsschalter (Hinweis 8) Bremsschalter zur Vermeidung des Herabfallens der Vertikal-Achse

Umgebungstemp./Feuchtigk. Temperatur: 0 ~ 40 °C, Feuchtigkeit: 20 ~ 85 % RH (nicht kondensierend)
 

Schutzart IP20
Einheitsgewicht (kg) 3-Achs-Spezi�kation: 31 kg, 4-Achs-Spezi�kation: 32,5 kg

  

Geräuschpegel (Hinweis 9) max. 80 dB

Erklärung der Zi�ern: ①  Kabellänge
Hinweis: · SCARA-Roboter können nicht im Dauerbetrieb mit max. Geschwindigkeit/Beschleunigung arbeiten. Siehe ab S. 20 bzgl. der zuläss. Betriebsbedingungen.
                 · Der Wert in [  ] gilt für Modelle mit einer Vertikalachse von 330 mm. Die anderen Spezi�kationen gelten für beide 180/330 mm-Vertikalsachs-Modelle.
* Die Druckkraft hat Auswirkung auf die Geschwindigkeitsbegrenzung. Für Einzelheiten hierzu kontaktieren Sie IAI.

Modell Achs-
Kon�guration

Arm-
länge
(mm)

Motor-
leistung

(W)

Arbeits-
bereich

Positionier-
wiederhol-

genauigkeit
(Hinweis 1)

Standard-
Zykluszeit

(s)
(Hinweis 3)

Dauer-
Zykluszeit

(s)
(Hinweis 3)

Max.
Geschwindigkeit

im
Punkt-zu-Punkt-

Betrieb
(Hinweis 2)

Nutzlast
(kg)

(Hinweis 4)

3. Achse (vertikal)
Druckkraft-Steuer-

bereich (N) *

4. Achse (Rotation)
Zulässige Last

Zulässiges
Trägheitsmoment
(kg•m²) (Hinweis 6)

Oberer
Grenzwert
(Hinweis 5)

Unterer
Grenzwert
(Hinweis 5)

Zuläss.
Dreh-

moment
(N•m)

Optionen für Einzeleinheit

Bezeichnung Code Referenzseite
Flansch IX-FL-1 Siehe S. 6

(Hinweis) Bitte separat bestellen.

8282 mm/s
(im Verbund)

610/800 °/s
(Geschwindigk. 1./2. Arm)

Zulässiges Lastmoment 8.3 N·m

15  IXA-3NSN4518/3NSN4533/4NSN4518/4NSN4533

5L: 5 m
N: Ohne Kabel

10L: 10 m
L: Spezi�zierte Länge (Längenstufen 1 m)




