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nc Ireihen
180/250/550/650 sorgt fiir
mehr Variantenvielfalt der
kostenguinstigen IXP-Serie |

Alle Modelle sind standardmafig
mit batterielosen Absolut-Enkodern
ausgerustet.

-1 Preisguinstiger mit Schrittmotoren

Mit dem Einsatz von Schrittmotoren ist der ...

... IXP-Typ viel preisgiinstiger als ein herkommlicher Typ.

* Bei Vergleich von IAI-SCARA-Robotern mit Armléange 350 mm.

Der IXP-Typ ermdglicht Giber Hochleistungstreiber die gleiche Zuladung
wie bei einem herkdmmlichen Typ.

2 Alle Modelle verfiigen standardmafig tiber
batterielose, absolute Enkoder

Alle IXP-Modelle sind in ihrer Standardausflihrung mit batterielosen Absolut-Enkodern bestiickt, die keine
Batterien bendtigen. Weil Batteriewechsel entfallen, verringert sich der Zeitaufwand fiir die Wartung.

Vorteile von batterielosen Absolut-Enkodern

@ Kein Gerateausfall durch Batteriefehler (niedrige Spannung etc.)
® Keine Kosten fiir Batteriewechsel
@ Kein Absolut-Reset oder andere physische Tatigkeiten bei einem Batteriewechsel erforderlich

3 Leichter als der klassische Typ

[1xP-4n3515 (neuer Modelltyp)|

[[IX-NNN3515H (herkémmlicher Modelltyp) |

Der Roboter wiegt ungefahr 30% weniger.

(im Vergleich zum Modelltyp IX-NNN3515H)

R

Der Leicht-Roboter kann problemlos in die Anlage integriert werden. ‘ ‘

Herkdmmlicher Modelltyp Neuer Modelltyp
Modell IX-NNN2515H IXP-4N2508
Gewicht 17,1 kg m 8 kg —:
Modell IX-NNN3515H | IXP-4N3515
Gewicht 18 kg m 13 kg
Modell IX-NNN50OOH | IXP-4N5520 Kleiner als der
cewicht 295 kg m 2 kg klassische Typ.




Zusatzliche 3-Achs-Ausfiihrung und
4-Achs*-Greiferkonfiguration

Fiir ein groBeres zuldssiges Lasttragheitsmoment wurde bei der 3-Achs-
Ausfiihrung auf eine Drehachse verzichtet. Diese Konfiguration kann mit
einem speziellen Greifer zu einem Transfer-Roboter kombiniert werden.

* Dieser Greifertyp besitzt 4 Achsen: Drei Achsen des SCARA-Roboters und eine Greiferachse.
Fur die 180er-Armlangen-Modellreihe ist keine 4-Achs-Greiferkonfiguration maglich.

Greifer

Roboter mit
4. Greiferachse

Anwendungsbeispiele fiir 3-Achs-Ausfiihrung
@ Arbeitsablaufe, die nur 3 Achsen erfordern :

=) Greifen und Positionieren runder Teile,
richtungsunabhédngige Handhabung, usw.

® Einsatz eines weiteren Antriebs als 4. Achse

Ein RoboCylinder, egal ob Dreh-, - Schubstangen-,
Schlittenachse etc., kann einen 3-Achs-SCARA-
Roboter um eine 4. Achse erweitern.

Mangelpriifung von Dosen

Defects are identified using
an external camera and

screened out.
' KAMERA

MSEL-Steuerung wird unterstiitzt
Merkmale MSEL-Steuerung

©ODeutlich mehr Programme und Positionen verfiigbar
Die hohere Speicherkapazitat ermdglicht deutlich mehr Programme und Positionen.

XSEL-PX
(Herkdmmliche Produktreihe)

MSEL (Neue Produktreihe)

Anzahl

Programme 128 255
Anzahl

Positionen 20000 30000

@Kleinere Abmessungen

Mit 130 mm Breite x 195 mm Hohe ist die MSEL deutlich kleiner als die konventionelle Steuerung
und sorgt nun fir mehr Platz in lhrem Schaltschrank.

Die MSEL kann sowohl mit Schrauben als auch tiber eine Hutschiene befestigt werden.
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Modellreihen

Armlange 180 mm 250 mm
4-achsig 4-achsig
SCARA-T 3-achsi 3-achsi
oA 2 (mit Rotationsachse) g (mit Rotationsachse)
Ohne Greifer IXP-3N1808 IXP-4N1808 IXP-3N2508 IXP-4N2508
Zuladung Nenn 1 kg, Maximum 3 kg Nenn 1 kg, Maximum 3 kg
Max. Geschwindigkeit (PTP-Betrieb) XY:2053 mm/s, Z: 350 mm/s (R: 1200 °/s) XY:2151 mm/s, Z: 350 mm/s (R: 1200 °/s)
Mit mittlerem Greifer
Greifer-Typencode: IXP-3N2508GM
RCP4-GRSML _ _ _
Greifer-Zuladung Maximum 0.5kg *1
Max. Greifer-Geschwindigkeit 94mm/s (per finger)
Armlange 350 mm 450 mm
4-achsi 4-achsi
SCARA-Typ 3-achsig u 3-achsig ©

(mit Rotationsachse) (mit Rotationsachse)

IXP-3N3515 IXP-4N3515 IXP-3N4515 IXP-4N4515

Ohne Greifer (IXP-3C3515)*2 (IXP-3W3515)*3 | (IXP-4C3515)*2 (IXP-4W3515)*3 | (XP-3C4515)*2 (IXP-3W4515)*3 | (IXP-4C4515)*2 (IXP-4W4515)*3
Zuladung Nenn 1 kg, Maximum 3 kg Nenn 1 kg, Maximum 3 kg
Max. Geschwindigkeit (PTP-Betrieb) XY:2726 mm/s, Z: 270 mm/s (R: 1000 °/s) *4 XY: 2438 mm/s, Z: 270 mm/s (R: 1000 °/s) *4
Mit mittlerem Greifer
Greifer-Typencode: IXP-3N3515GM IXP-3N4515GM
RCP4-GRSML _ _
Greifer-Zuladung Maximum 0,5 kg *1 Maximum 0,5 kg *1
Max. Greifer-Geschwindigkeit 94 mm/s (pro Seite) 94 mm/s (pro Seite)
Mit groBem Greifer
Greifer-Typencode: IXP-3N3510GL IXP-3N4510GL
RCP4-GRSLL _ _
Greifer-Zuladung Maximum 1,5 kg *1 Maximum 1,5 kg *1
Max. Greifer-Geschwindigkeit 125 mm/s (pro Seite) 125 mm/s (pro Seite)
Armlange 550 mm 650 mm
4-achsig 4-achsig
SCARA-T 3-achsi 3-achsi
P 9 (mit Rotationsachse) 9 (mit Rotationsachse)
Ol @it IXP-3N5520 IXP-4N5520 IXP-3N6520 IXP-4N6520
(IXP-3C5520) *2 (IXP-3W5520) *3 | (IXP-4C5520) *2 (IXP-4W5520) *3 | (IXP-3C6520) *2 (IXP-3W6520) *3 | (IXP-4C6520) *2 (IXP-4W6520) *3
Zuladung Nenn 2 kg, Maximum 6 kg Nenn 2 kg, Maximum 6 kg
Max. Geschwindigkeit (PTP-Betrieb) XY: 2943 mm/s, Z: 240 mm/s (R: 700 °/s) XY:2916 mm/s, Z: 240 mm/s (R: 700 °/s)
Mit grof3em Greifer
Greifer-Typencode: IXP-3N5515GL IXP-3N6515GL
RCP4-GRSLL _ _
Greifer-Zuladung Maximum 1,5 kg *1 Maximum 1,5 kg *1
Max. Greifer-Geschwindigkeit 125 mm/s (pro Seite) 125 mm/s (pro Seite)
Mit Ubergrof3em Greifer
Greifer-Typencode: IXP-3N5515GW IXP-3N6515GW
RCP4-GRSWL _ _
Greifer-Zuladung Maximum 2,5 kg *1 Maximum 2,5 kg *1
Max. Greifer-Geschwindigkeit 157 mm/s (pro Seite) 157 mm/s (pro Seite)

*1: Dies ist die max. Zuladung fiir den Greifer. Die Zuladung kann unter bestimmten Einsatzbedingungen differieren. Siehe Greifer-Auswahlverfahren im RoboCylinder-Gesamtkatalog.
*2: Reinraum-Typ (ISO-Reinraumklasse 4) mit dhnlichen Spezifikationen demnéchst erhéltlich.  *3: Staub-/Spritzwassergeschtitzter Typ (IP65) mit dhnlichen Spezifikationen demnéchst erhéltlich.
*4: Fur die Typen IXP-3N3510GL/4510GL mit groBem Greifer liegt die max. Geschwindigkeit der XY-Achse bei 1908/2060 mm/s, die max. Geschwindigkeit der Z-Achse bei 189 mm/s.
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Teile in zwei unterschiedlichen Gréen werden von Solarbatterie-Zellmodule werden transportiert und dabei in
einem Sensor erkannt und in separaten Kasten abgelegt. ihrer Lage korrigiert, um Elektroden auf die Zellen zu I6ten.

DVD-Rs werden vom Transportband aufgenommen und Aufbringen von Klebstoff auf runde Teile.
abgelegt.




Warnhinweise

(Hinweis 1)
Positionierwieder-
holgenauigkeit

Die Positionierwiederholgenauigkeit gibt an, mit welcher Prézision der Roboter dieselbe Position mit
derselben Beschleunigung/Verzégerung und Geschwindigkeit zwischen zwei Punkten einschlieBlich
Start- und Zielposition bei Verwendung desselben Arm-Typs wiederholt anfahren kann. (Die Werte
wurden bei einer konstanten Raumtemperatur von 20 °C ermittelt). Achtung: Die Positionierwiederhol-
genauigkeit kann auBerhalb der Spezifikationsangabe liegen, wenn entweder der Arm gewechselt wird,
das Positionieren von mehreren unterschiedlichen Positionen auf eine einzige, abgespeicherte Position
erfolgt oder Betriebsbedingungen wie Beschleunigung/Verzégerung und Geschwindigkeit sich andern.

(Hinweis 2)
Max. Verfahrgeschwin-
digkeit im PTP-Betrieb

Die maximale Verfahrgeschwindigkeit, wie sie in der Tabelle mit den technischen Daten angegeben ist,
bezieht sich auf den Punkt-zu-Punkt-Betrieb (PTP). Die Verfahrgeschwindigkeit ist bei bahngesteuertem
Betrieb (Interpolation) begrenzt. Fir weitere Einzelheiten siehe ,Bahn-Betrieb (CP)" unter ,Empfohlene
Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen bei SCARA-Robotern" auf Seite 26. Dariiber hinaus muss
die Geschwindigkeit/Beschleunigung in entsprechendem MaRe verringert werden, wenn die vertikale
Achse den unteren Endpunkt anfahrt.

(Hinweis 3)
Nutzlast

Bei der Zuladung wird in Nennlast und Hochstlast unterschieden. Die Nennlast ist das maximale
Gewicht, das bei maximaler Geschwindigkeit und Beschleunigung transportiert werden kann.

Die Hochstlast ist das maximale Gewicht, das die Achse bei verringerter Geschwindigkeit/Beschleunigung
bewegen kann.

Wenn eine Masse groBer als die Nennlast verfahren wird, missen das Zuladungsgewicht und das Trdg-
heitsmoment einprogrammiert werden. Damit stellt sich automatisch die optimale Geschwindigkeit/
Beschleunigung ein.

Die Standard-Zykluszeit bezieht sich auf eine reziproke

i i Horizontale
(Hlnwels 4) Hubbewegung bei unten genannten Bedingungen. Bewegung
Standard_Zykluszeit Sie gilt als Uberschlagswert bei Hochgeschwindigkeits- Vertikale
betrieb. L l Bewegung
* Bei Modellen mit Greifer-Ausristung schlie8t das
Zuladungsgewicht auch das Greifer-Gewicht mit ein.
Armldnge | Zuladungsgewicht (kg)| Horizontal-Weg (mm)| Vertikal-Weg (mm) Zykluszeit (s)
180 1 100 25 0.57
250 1 300 25 0.79
350 1 300 25 0.69
450 1 300 25 0.67
550 2 300 25 0.73
650 2 300 25 0.81
Das zuldssige Tragheitsmoment wird am Stangen-Mittelpunkt der vertikalen 1 -

(Hinweis 5)
Zulassiges Tragheits-
moment an der Spitze
der Vertikal-Achse

Achse berechnet (Mitte der Fiihrungsstange beim 3-Achs-Typ oder Mitte der
Drehachse beim 4-Achs-Typ). Die folgenden Versatz-Grenzwerte unten fir
die Drehachse gelten von der Achs-Mitte zur Schwerpunkt-Mitte der Last.

max. 20 mm in horizontaler Richtung,

Armlange 180/250 max. 50 mm in vertikaler Richtung

Armlange 350/450
550/650

Wenn die Standard-Zuladung tiberschritten wird, ist der horizontale

Versatz zu verringern. Einzelheiten dazu finden sich im Betriebshandbuch.

Auch wenn der Schwerpunkt eines Werkzeugs auBBerhalb der Mitte der vertikalen

Achs-Spitze liegt, muss die Geschwindigkeit/Beschleunigung entsprechend verringert werden.

max. 30 mm in horizontaler Richtung,
max. 100 mm in vertikaler Richtung

Max. 20
oder 30 mm
in horizontaler
Richtung
_———

Max. 50 oder

100 mmin verti-
kaler Richtun:

Lastversatz




(Hinweis 6)

Zulassige Auskragung

bei zusatzlichem
Greifer

Fir Typen mit Greifer-Ausriistung (GM/GL/GW) gilt eine
zuldssige Auskragung von 0 mm horizontal und 20 mm (*)
bzw. 50 mm (**) vertikal von der Spitze des Greifer-Fingers
bis zum Schwerpunkt des Werkstuicks.

Siehe Abbildung rechts.

(*) Armlange 250 ... 20 mm e
(**) Armlange 350/450/550/650 ... 50 mm

max. 20 mm oder 50 mm

Arbeitsbereich

Beim Wechsel der Armbewegungsrichtung (links/rechts) ist darauf achten, dass keine Peripherie den
Arm bei voll ausgefahrenem Zustand behindert.

Einstellung Beschleu-
nigung/Verzégerung

Zur Einstellung von Beschleunigung und Verzogerung siehe Seite 26 "Empfohlene Beschleunigungs-/
Verzégerungseinstellungen bei SCARA-Robotern”.

(Hinweis 1) bis (Hinweis 6) beziehen sich auf die Hinweise der Produktmodellseiten (Seite 7 bis 18).

Modellbezeichnungen

IXP —

—WA—[ |- P3-—

Serie

Typ

Passende
Steuerung

Enkoder-Typ

Kabelldnge Option

N ohne Kabel

Bremse (¥)

Batterielos-Absolut-

Spezifikation P Tm

Ansaugrohrkrimmung links

NERIGE 3 m Ansaugrohrkrimmung rechts

(*) Nur fir Armlédngen 550/650 verfugbar.

=
MI5L] (*) [ERl Bei Transportlasten ab 4 kg ist hier un-

3N1808 3-Achs-Typ / Armlénge 180 mm / Vertikal-Achse 80 mm

4N1808 4-Achs-Typ / Armléange 180 mm / Vertikal-Achse 80 mm

3N2508 3-Achs-Typ / Armlénge 250 mm / Vertikal-Achse 80 mm

4N2508 4-Achs-Typ / Armlénge 250 mm / Vertikal-Achse 80 mm

3-Achs-Typ / Armlénge 250 mm / Vertikal-Achse 80 mm

3N2508GM Greifer RCP4-GRSML an Spitze der Vertikal-Achse montiert

R \V@ANERIER@] 3-Achs-Typ / Armldnge 350 mm / Vertikal-Achse 150 mm

CIV@ERIEAW] 4-Achs-Typ / Armlange 350 mm / Vertikal-Achse 150 mm

3-Achs-Typ / Armlénge 350 mm / Vertikal-Achse 150 mm

3N3515GM Greifer RCP4-GRSML an Spitze der Vertikal-Achse montiert

3-Achs-Typ / Armlénge 350 mm / Vertikal-Achse 100 mm

3N3510GL Greifer RCP4-GRSLL an Spitze der Vertikal-Achse montiert

S\ V@ANZERER@] 3-Achs-Typ / Armldnge 450 mm / Vertikal-Achse 150 mm

CWNI@ANZE @) 4-Achs-Typ / Armldnge 450 mm / Vertikal-Achse 150 mm

3-Achs-Typ / Armlénge 450 mm / Vertikal-Achse 150 mm

3N4515GM Greifer RCP4-GRSML an Spitze der Vertikal-Achse montiert

3-Achs-Typ / Armlénge 450 mm / Vertikal-Achse 100 mm
Greifer RCP4-GRSLL an Spitze der Vertikal-Achse montiert

3N4510GL

(*) Code ,N“: Standard-Typ Code ,C": Reinraum-Typ (demndchst erhaltlich)

ceisvie) [XP — 3N3515GM —

ym|mEN Spezifizierte Lange (**)

{m|mMN Roboterkabel (**)

(*) [3L1/ [5L] : Keine weiteren Kabelléngen als 3 m
(Code ,3L") oder 5 m (Code ,5L") verfiigbar fiir
staub-/spritzwassergeschiitzten Typ (demnachst

erhaltlich).

(**) Biszu 20 m

bedingt die Brems-Option zu wéhlen.
(**) Nur fiir Reinraum-Typ
(demnéchst erhaltlich)

» [

E\@ERPIIG] 3-Achs-Typ / Armldnge 550 mm / Vertikal-Achse 200 mm

ZIV@WERPIN@] 4-Achs-Typ / Armlénge 550 mm / Vertikal-Achse 200 mm

3N5515GL

3-Achs-Typ / Armlénge 550 mm / Vertikal-Achse 150 mm
Greifer RCP4-GRSLL an Spitze der Vertikal-Achse montiert

3N5515GW

3-Achs-Typ / Armlénge 550 mm / Vertikal-Achse 150 mm
Greifer RCP4-GRSWL an Spitze der Vertikal-Achse montiert

RI\L@ANEEPIN@) 3-Achs-Typ / Armlénge 650 mm / Vertikal-Achse 200 mm

ZIV@GEYIN) 4-Achs-Typ / Armlénge 650 mm / Vertikal-Achse 200 mm

3N6515GL

3-Achs-Typ / Armlénge 650 mm / Vertikal-Achse 150 mm
Greifer RCP4-GRSLL an Spitze der Vertikal-Achse montiert

3N6515GW

3-Achs-Typ / Armlénge 650 mm / Vertikal-Achse 150 mm
Greifer RCP4-GRSWL an Spitze der Vertikal-Achse montiert

Code ,W": Staub-/spritzwassergeschiitzter Typ (demnéchst erhéltlich)

T |

Achs-Anzahl: Hub Vertikal-Achse:
3 Achsen 150 mm

Armlange: 350 mm

Enkoder-Typ:
Batterielos-Absolut

Vertikal-Achs-Spitze:

RCP4-GRSML-Montage

WA — S

— P3

Steuerung: MSEL



IX P PowerCon SCARA

IXP-3N1808/4N1808 A

Modell- . B - 3
.sp(;zieﬁka- IXP |:| N 1808 WA P3

tionen Serie — g Anzahhl Armlange: 180 mm —  Enkoder-Typ — Kabellénge —  Passende
er Achsen . | Steuerung
3:3 Achsen Hub Vertikal-Achse: 80 mm WA: Batterielos- N: Keine XO[I: Spezifizierte Lange P3: MSEL
4:4 Achsen Absolut P: 1m  ROO: Roboterkabel
S:3m
*Steuerung ist nicht enthalten. M:5m

CE nats

Erlduterungen zu (Hinweis 1) bis (Hinweis 5) siehe S. 5.

*Die vertikale Achse ist standardmaBig mit einer Bremse ausgeristet.

«Uber die vertikale Achse sind keine Schub-Bewegungen steuerbar.

*Wenn ein Werkzeug installiert oder eine Sprungfeder o.4. Puffer fur eine
Schub-Bewegung vorgesehen ist, betrdgt die zuldss. Druckkraft max. 45 N.

*Ndhere Einzelheiten zum Arbeitsbereich siehe S. 5, zu den empfoh-
lenen Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen siehe S. 26.

Bitte

beachten

Modellspezifikation
Armlinge Positionier- Max. Geschwindigkeit im Nutzlast (kg) (Hinweis 3)
Achs-Konfiguration (mm)g Arbeitsbereich wiederholgenauigkeit Punkt-zu-Punkt-Betrieb
(Hinweis 1) (Hinweis 2) Nenn Max.
Achse 1 Arm 1 80 +125°
2053 mm/s
+0.01 mm (im Verbund)
Achse 2 Arm 2 100 +125°
1 3
Achse 3 Vertikale Achse — 80 mm +0.02 mm 350 mm/s
Achse 4 Rotationsachse = +360 ° +0.01° 1200°/s
Allgemeine Spezifikation Modellkombinationen
3-Achs-Spezifikation ‘ 4-Achs-Spezifikation Spezifikation Modell
Enkoder-Typ Batterieloser Absolut-Enkoder 3-Achs-Spezifikation IXP-3N1808
Verdrahtung (anwenderseitig) AWG26x8 4-Achs-Spezifikation IXP-4N1808

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

Standard-Zykluszeit (s) (Hinweis 4) 0.57 Kabelldngen <Per Achse*>

Zulédssiges Drehmoment (Achse 4) (N-m) — ‘ 0.28

Verrohrung (anwenderseitig)

Typ Kabelcode
Zulassiges Lastmoment (N-m) 0.7 P(1m)
Zulassiges Tragheitsmoment an der Nenn: 0.001 Nenn: 0.001 Standardkabel S(3m)
Stangenspitze (kg-m?) (Hinweis 5) Max: 0.01 Max: 0.003 5m)
M(5m
Umgebungstemperatur/Feuchtigkeit Temperatur 0 ~ 40 °C, Feuchtigkeit 20 ~ 85 % RH (nicht kondensierend)
o N X06 (6 m) ~ X10 (10 m)
Einheitsgewicht (kg) 7 ‘ 7.5
Speziallangen X11 (11 m) ~X15 (15 m)
X16 (16 m) ~ X20 (20 m)
RO1 (1 m) ~R03 (3 m)
RO4 (4 m) ~ RO5 (5 m)
Roboterkabel RO6 (6 m) ~R10 (10 m)
R11 (11 m) ~R15 (15 m)
R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

* Fur die 3-Achs-Spezifikation sind drei Kabel erforderlich, wahrend die
Greifer- und 4-Achs-Spezifikation vier Kabel benétigt.

; IXP-3N1808/4N1808



IX P PowerCon SCARA

Abmessungen
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95 , Detailansicht
210 h7 -0.015 von B Erdungsanschluss (M3)
. . . 120 .
Detailansicht - — 350 - (ca. 120 max)
von C £2)
100 80
Verbotene Betriebszone
Arbeitsbereich des Rechtsarm-Systems
i Anschluss fir zusatzliche Achse
DF62P-24EP-2.2 (HIROSE)
Anschluss fir anwenderseitiges Kabel
SMP-08V-NC (JST)/Querschnitt AWG26x8C
Dichtung fiir innengelegenen
Rohrausgang (24x2)
‘ ’ Montagesockel fiir anwender-
" seitige Kabel-/Rohrbefestigung
[
|I
| ! %
. i :
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£ Anschluss fir zusétzliche Achse
c| DF62P-24EP-2.2 (HIROSE)
) g1 -
e = [ - Anschluss fir anwenderseitiges Kabel
c s 2| ] P Kabelanschluss SMP-08V-NC (JST)/Querschnitt AWG26x8C
) el A Dichtung fir innengelegenen
I ES %‘ 2:M3, Tiefe 6 Rohrausgang (94x2)
5 T Sﬂmﬂ;ﬁ; 1 Montagesockel fiir anwender-
‘ o ’E; ! seitige Kabel-/Rohrbefestigung
| R | |
‘ 2 £ ! N ! *Bei Auswahl der 3-Achs-Spezifikation
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- Detail-
ansicht
+0.012 von A
©5H7 0, Bohrung
Verbotene Betriebszone
Arbeitsbereich des Linksarm-Systems
Passende Steuerung
. q - Max. Anzahl an- Max.Anzahlvon  Standard E/A-Kandle ~ Spannungs- Referenz-
Bz At Mt ) steuerbarer Achsen  Positionierpunkten  (Eingdnge/Ausgénge)  versorgung seite
Mehrachs-Programmsteuerung
gemaB Sicherheitskategorie MSEL-PGX(D-IWAIB-(-(V-2-4 . .
Einphasig
4 30000 Punkte 16/16 AC —S.19
Mehrachs-Programmsteuerung 100V ~ 230V
gemaR Sicherheitskategorie MSEL-PGX(D-(DWAIB-()-(V-0-4
mit Netzwerkkarte
*(D Steuerungstyp (3: 3-Achs-Spezifikation / 4: 4-Achs-Spezifikation)  <SCARA-Typ> <E/A-Erweiterung>
- yPp: 9
" SCARA-TYp (Siehe Tabelle rechts) [3N1808 [ 4N1808  |[E [ Nichtbelegt CC_ [ CC-LinkKarte
*() Standard-E/As (NP/PN) NP/PN| PEA-Erweiterungskarte NPN/PNP Spez. (*2) | CC2 | CC-Link-Karte (mit 2-Weg-Steckeranschluss)
*(\) E/A-Erweiterungen (Siehe Tabelle rechts) DV DeviceNet-Karte PR PROFIBUS-DP-Karte
*Siehe S. 20 bei Erwagung anderer Achs-Anschlilsse als der [XP-Serfe. DV2 | DeviceNetKarte (mit 2-Weg-Steckeranschluss) | EP__| EtherNet/IP-Karte
(*1) Der Modell-Code ist nur ein Beispiel. Siehe S. 19 wie etwa fiir Verwendung eines Feldnetzwerks. (*2) PEA-Erweiterungskarte mit PNP-Spezifikation erscheint demnéchst.

IXP-3N1808/4N1808



IX P PowerCon SCARA

IXP-3N2508/4N2508 Al R

mwodeh  xp —| |N 25 — WA - — P3

spezifika-

tionen Serie — Anzahl  Armlange Hub Vertikal-Achse Greifer — Enkoder-Typ — Kabellénge —  Passende
der Achsen Steuerung
3:3Achsen 25:250mm 08  :80 mm, ohne Greifer WA: Batterielos- N: Keine XOCI: Spezifizierte Lénge P3: MSEL
4:4 Achsen 08GM : 80 mm, mit mittlerem Greifer Absolut P: 1m  ROD: Roboterkabel
* Greifer-Typen siehe unter ,Greifer-Ausristung” S:3m

M:5m

* Steuerung ist nicht enthalten.

CE nats

sErlduterungen zu (Hinweis 1) bis (Hinweis 5) siehe S. 5.

«Die vertikale Achse ist standardmaBig mit einer Bremse ausgertistet.

«Uber die vertikale Achse sind keine Schub-Bewegungen steuerbar.

*Wenn ein Werkzeug installiert oder eine Sprungfeder o.4. Puffer fiir eine
Schub-Bewegung vorgesehen ist, betragt die zuldss. Druckkraft max. 45 N.

*Ndhere Einzelheiten zum Arbeitsbereich siehe S. 5, zu den empfoh-
lenen Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen siehe S. 26.

* Die Abbildung zeigt eine 4-Achs-Spezifikation.

Allgemeine Spezifikation

Positionier- Max. Geschwindigkeit im Nutzlast (kg)
Achs-Konfiguration Ar?;:'a.nr;ge Arbeitsbereich gMéI:::ig]l?eli_t Punkt—zu—Punkt—Betr;:: n:';l':l‘:::: ZG)reifer (Hinweis 3)
(Binweisk) Ohne Greifer (GM) Nenn Max.
Achse 1 Arm 1 150 +135° 10,02 mm 2151 mm/s 2151 mm/s
Achse 2 Arm 2 100 +135° o (im Verbund) (im Verbund) 1 3
Achse 3 Vertikale Achse — 80 mm +0.02 mm 350 mm/s 350 mm/s
Rotationsachse = +360° +0.01° 1200 °/s =
Achse 4 — 0.5 (*2)
Mittlerer Greifer GM (*1) — 14 mm (beide Finger) +0.01 mm — 94 mm/s (pro Finger)

(*1) Siehe Greifer-Auswahlverfahren im RCP2/RCP4/RCD Vertikal-Greifer-Katalog.
(*2) Dies ist die max. Zuladung fiir den Greifer bei Ausriistung eines SCARA-Roboters mit einem Greifer.

Allgemeine Spezifikation Modellkombinationen

3-Achs-Spezifikation Spezifikation Modell
3-Achs-Spezifikation | 4-Achs-Spezifikation mit mittlerem N X
Greifer (GM) 3-Achs-Spezifikation IXP-3N2508
Enkoder-Typ Batterieloser Absolut-Enkoder * SHdsSpileion IXP-3N2508GM
mit mittlerem Greifer
Verdrahtung (anwenderseitig) AWG26x8 4-Achs-Speifikation IXP-4N2508

Pneumatik (aussen @4, innen @2.5) x 2

(maximaler Betriebsdruck 0.8 MPa) Kabellingen <Per Achse*>

Verrohrung (anwenderseitig)

. . . 0.79
Standard-Zykluszeit (s) (Hinweis 4) 0.79 {ohne Greifer-Zuladung) Typ Kabelcode
Zulassiges Drehmoment (Achse 4) (Nm) — ‘ 0.28 — P(m
Zulassiges Lastmoment (N-m) 0.7 Ma, Mb, Mc: 0.7 Standardkabel S(Bm)
Zuldssiges Tragheitsmoment an der Nenn: 0.001 Nenn: 0.001 Max: 0.001 M (5m)
Stangenspitze (kg-mz) (Hinweis 5) Max: 0.01 Max: 0.003 o X06 (6 m) ~X10 (10 m)
Umgebungstemperatur/Feuchtigkeit Temperatur 0 ~ 40 °C, Feuchtigkeit 20 ~ 85 % RH (nicht kondensierend) Syl B X11 (11 m) ~X15 (15 m)
Einheitsgewicht (kg) 7.5 ‘ 8 ‘ 8 X16 (16 m) ~ X20 (20 m)
* Der Greifer besitzt einen Inkremental-Enkoder. RO1 (1 m) ~R03 (3 m)
R04 (4 m) ~ RO5 (5 m)
Greifer-Ausriistung Roboterkabel R06 (6 m) ~R10 (10 m)
R11 (11 m)~R15(15m
| IXP-3N2508GM | Mittlerer Greifer RCP4-GRSML an der Stangenspitze der vertikalen Achse montiert. | { ) ¢ )
R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

* Fur die 3-Achs-Spezifikation sind drei Kabel erforderlich, wéhrend die
Greifer- und 4-Achs-Spezifikation vier Kabel benétigt.

9 IXP-3N2508/4N2508
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Abmessungen
n
022 S g | . i
>4 L
7
©
E=m 3 ooyl [
~ i
| :
: o
— 58 : \ 2 ©
"
~ . . [ B
91-gh7 o Detailansicht 4-07 75 LS ©
I°) -0.015
. . von B Erdungsanschluss (M3)
Detailansicht (2,200 max)
von C 131 . :
Verbotene Betriebszone
Arbeitsbereich des Rechtsarm-Systems
|
Anschluss fiir zusétzliche Achse
DF62P-24EP-2.2 (HIROSE)
Anschluss fiir anwenderseitiges Kabel
SMP-08V-NC (JST)/Querschnitt AWG26x8C
Dichtung fir innengelegenen
Rohrausgang (24x2)
Montagesockel fiir anwender-
seitige Kabel-/Rohrbefestigung
3
£
(=3
o
! 0
] g
S _ Y
K
<
2
2
: : Anschluss fiir zusatzliche Achse
‘ I 5|15 e DF62P-24EP-2.2 (HIROSE)
c B 5 ] T Kabelanschluss- Anschluss fir anwenderseitiges Kabel
é 4 ﬂ ‘ Bereich SMP-08V-NC (JST)/Querschnitt AWG26x8C
e o] ! o Dichtung fiir innengelegenen
| %;F 2-M3, Tlefe 6 Rohrausgang (#4x2)
= i (identisch auf [ —
A = | anderer Seite) | M(_)r_\tagesockel fir anwer!der»
| 3 2 ‘ ‘ seitige Kabel-/Rohrbefestigung
I <
\ g : ‘ . ‘ _ .
| E N = *Bei Auswahl der 3-Achs-Spezifikation
‘ m LL‘ ‘ werden drei Steuerungskabel benétigt.
I
| | ‘ —
\ ° 2
Bezugs- /L 1 —1 f =
flache 50 (50) Bezugsfliche LLJ Auflagefliche
A
0 I
= 1 < +0012
[5) 1 [5) 5 ) 5H7 0
d | 9 ° [ BERIr—o
I
o 1 @ « [_{HiER—o
ele [P e Detail-
i ansicht
)18 J(32) von A
+0.012
@5H7 0 , Bohrung
<Spezifikation Greifer>
2-M3, Tiefe 6
(eine auf gegentiberliegender Seite GM (RCP4—GRSML)
wird fiir Greifer-Verdrahtung genutzt)
|
! 122 - Sos
7 4.2
;Q S i ) Verbotene Betriebszone
2 5 o 3 I [ Arbeitsbereich des Linksarm-Systems
g e | 6
- N : 2-M4, Tiefe 5 /| 21.4
JOF T me o e ]| -
2 2 ‘62 by * Die zuldss. Auskragung liegt bei 0 mm
S b I «F— <—Montage- horizontal und bei 20 mm vertikal.
CLmE Lol K flache  Siehe (Hinweis 6) auf Seite 6.
I

Passende Steuerung

. i * Max. Anzahl an- Max.Anzahlvon  Standard E/A-Kandle ~ Spannungs- Referenz-
Hezdhmg Al Hitoelall 1) steuerbarer Achsen  Positionierpunkten  (Eingdnge/Ausgange)  versorgung seite
Mehrachs-Programmsteuerung
gemaB Sicherheitskategorie MSEL-PGXD-IWAIB-[D-V-2-4 . .
Einphasig
4 30000 Punkte 16/16 AC —S.19
Mehrachs-Programmsteuerung 100V ~ 230V
gemaR Sicherheitskategorie MSEL-PGX(D-UDWAIB-({D-(-0-4
mit Netzwerkkarte
*(D Steuerungstyp (3: 3-Achs-Spezifikation / 4: 4-Achs-Spezifikation) <SCARA-Typ> <E/A-Erweiterung>
:® SCARA-Typ (Siehe Tabelle rechts) [3N2508 [ 4N2508  |[E [ Nichtbelegt CC_ [ CC-LinkKarte
@ Standard-E/As (NP/PN) 3N2508GM NP/PN| PEA-Erweiterungskarte NPN/PNP Spez. (2) | CC2 | CC-Link-Karte (mit 2-Weg-Steckeranschiuss)
*(\) E/A-Erweiterungen (Siehe Tabelle rechts) DV | DeviceNet-Karte PR PROFIBUS-DP-Karte
*Siehe S. 20 bei Erwégung anderer Achs-Anschliisse als der IXP-Serie. DV2 | DeviceNet-Karte (mit 2-Weg-Steckeranschluss) | EP | EtherNet/IP-Karte

(*1) Der Modell-Code ist nur ein Beispiel. Siehe S. 19 wie etwa fiir Verwendung eines Feldnetzwerks.

(*2) PEA-Erweiterungskarte mit PNP-Spezifikation erscheint demnéchst.

IXP-3N2508/4N2508
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3N3515* Armlange 350 mm
IXP- 3N3510 / 4N3515% amiseiom

s IXP— | | N 35 _ WA _ _ p3

tionen Serie — deArrl‘\zcmlen Armlinge Hub Vertikal-Achse ~Greifer — Enkoder-Typ — Kabellinge — Passende Steuerung
3:3Achsen  35:350mm 15  :150 mm, ohne Greifer WA: Batterielos- N: Keine XOOI: Spezifizierte Lénge P3: MSEL
4: 4 Achsen 15GM: 150 mm, mit mittlerem Greifer Absolut P: 1m RO Roboterkabel
10GL : 100 mm, mit groBem Greifer S:3m
* Greifer-Typen siehe unter ,Greifer-Ausriistung” M:5m

* Steuerung ist nicht enthalten.

CE nats

Geplante néchste IXP-Serien-
erweiterungen mit dhnlichen
Modellspezifikationen wie der
IXP-3N3515/4N3515 (siehe
Tabellen unten ohne Greifer): :
1) Typen in Reinraum-Ausfiih-
rung (ISO-Reinraumklasse 4)

IXP-3€3515/4€3515 il <
2) Typen in staub-/spritzwasser- b 3
geschiitzer Ausfihrung (Schutzart IP65) .

IXP-3W3515/4W3515 |
Bzgl. Verfiigbarkeit und weiteren Details kontaktieren Sie IAL 4

Erlauterungen zu (Hinweis 1) bis (Hinweis 5) siehe S. 5.

*Die vertikale Achse verfiigt tiber keine eigene Bremse.
Durch deren besondere Konstruktion verbleibt die Last auch bei
SERVO OFF auf der Stelle.

«Uber die vertikale Achse sind keine Schub-Bewegungen steuerbar.

*Wenn ein Werkzeug installiert oder eine Sprungfeder o.4. Puffer fur eine
Schub-Bewegung vorgesehen ist, betragt die zuldss. Druckkraft max. 60 N.

*Ndhere Einzelheiten zum Arbeitsbereich siehe S. 5, zu den empfoh-
lenen Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen siehe S. 26.

* Die Abbildung zeigt eine 4-Achs-Spezifikation.

Modellspezifikation
Arm- qui(;ior}\]ielr‘- Max. Geschwindigkeit im Punkt-zu-Punkt-Betrieb (Hinweis 2) '\::Trzll\flsetls(gg))
Achs-Konfiguration lénge Arbeitsbereich WIS Sl — = = =
(mm) gepamgkelt Ol Eeia Mit mittlerem Greifer Mit groBem Greifer Nermn | e
(Hinweis 1) (GM) (GL) )
Achse 1 Arm 1 160 +127° 2726 mm/s 2726 mm/s 1908 mm/s
+0.03 mm X X .
Achse 2 Arm 2 190 +127° (im Verbund) (im Verbund) (im Verbund)
1 3
Achse 3 Vertikale Achse — 150 mm (*1) +0.02 mm 270 mm/s 270 mm/s 189 mm/s
Rotationsachse = +360° +0.02° 1000 °/s = =
Achse4| Mittlerer Greifer GM (*2) — 14 mm (beide Finger) +0.01 mm — 94 mm/s (pro Finger) — — 0.5 (*3)
GroBer Greifer GL (*2) — 22 mm (beide Finger) +0.01 mm — — 125 mm/s (pro Finger) | — 1.5 (*3)

(*1) Bei Installation des groBen Greifers ergibt sich ein Arbeitsbereich von 100 mm fiir die vertikale Achse.  (*2) Siehe Greifer-Auswahlverfahren im RCP2/RCP4/RCD Vertikal-Greifer-Katalog.
(*3) Dies ist die max. Zuladung fiir den Greifer bei Ausriistung eines SCARA-Roboters mit einem Greifer.

Allgemeine Spezifikation Modellkombinationen

3-Achs-Spezifikation 4-Achs- 3-Achs-Spezifikation Spezifikation Modell
. : : Mit mittlerem Mit groBem - -
Ohne Greifer | Spezifikation Greifer (GM) Greffer.(GL) 3-Achs-Spezifikation IXP-3N3515
Enkoder-Typ Batterieloser Absolut-Enkoder * 3-Achs-Sperzifikation IXP-3N3515GM
N " " mit mittlerem Greifer
AWG24x6, AWG26x5P (abgeschirmt) Wegen der eigenen Greifer- - -
Verdrahtung (anwenderseitig) *Verbindungskabel sind separat erhltlich. Verdrahtung entfallt eine 3-Achs-Spezifikation IXP-3N3510GL
Einzelheiten dazu siehe Betriebshandbuch.|  anwenderseitige Verdrahtung. mit groBem Greifer
Pneumatik (aussen @4, innen 2.5) x 3 4-Achs-Spezifikation IXP-4N3515

Verrohrung (anwenderseitig)

(maximaler Betriebsdruck 0.8 MPa)

Standard-Zykluszeit (s) SCARA 0.69 0.69 1.08 Kabelldngen <Per Achse*>
(Hinweis 4) i B _
Greifer (volle Hublange) 0.51 0.56 T Kabelcode
Zulassiges Drehmoment (Achse 4) (N-m) — ‘ 1.4 — P(1m)
Ma:1.9 Ma:2.9
Zulissiges Lastmoment (N-m) 29 Mb:2.7 Mb:2.9 Standardkabel S(3m)
Mc:2.9 Mc:2.9 M (5 m)
Zulassiges Tragheitsmoment an der Nenn: 0.003 Nenn: 0.003 Max: Max:
Stangenspitze (kg-m?) (Hinweis 5) Max: 0.01 Max: 0.003 0.002 0.009 X06 (6 m) ~ X10 (10 m)
Umgebungstemperatur/Feuchtigkeit Temperatur 0 ~ 40 °C, Feuchtigkeit 20 ~ 85 % RH (nicht kondensierend) Speziallangen X11 (11 m) ~X15(15m)
Einheitsgewicht (kg) 12 \ 13 \ 125 | 13 X16 (16 m) ~ X20 (20 m)
* Der Greifer besitzt einen Inkremental-Enkoder. RO1 (1 m)~R03 (3 m)
= T R04 (4 m) ~ RO5 (5
Greifer-Ausriistung ) By
Roboterkabel R06 (6 m) ~R10 (10 m)
IXP-3N4515GM Mittlerer Greifer RCP4-GRSML an der Stangenspitze der vertikalen
Achse montiert. R11 (11 m)~R15(15m)
X GroBer Greifer RCP4-GRSLL an der Stangenspitze der vertikalen B
IXP-3N4510GL Achse montiert. R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

* Fur die 3-Achs-Spezifikation sind drei Kabel erforderlich, wahrend die

Greifer- und 4-Achs-Spezifikation vier Kabel benétigt.
1 1 IXP-3N4515/4510/4N4515
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Abmessungen
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Dichtung fiir anwenderseitigen
7.5 Kabel-/Rohrausgang (2 Stellen),

08h7(Bors L. 4-09 108

Detailansicht von A

44.5 350 105
190 160
(102.5)

Arbeitsbereich des Rechtsarm-Systems

3: Mech. Anschla

Detailansicht von B

) 8 88
== 7 Innengelegene
b | A 1 anwenderseitige
=7 | ~ H \ | Verkabelung/
n _ ! ) | Verrohrung - oo
4 8 T A Ty e
—] [ ey e f—— ;| 7 08 H7 3% Tiefe 12 /0 [ E
— - - —-F—- ——— & ° Ol T
ol = & -
o | e 1 eEE
A o - ‘ T-Nut: M3 N == s A
28 2 34125 (entsch aufanderer Seite) I (NN N Dichtung fiir anwenderseitigen Kabel-/\®
e 82 * Nur bei 4-Achs-Spezifiat ‘ ‘ Kabelanschluss- Rohrausgang (Austritt Steuerungskabel)
5 Z (mit Rotationsachse) vohanden. 1 1 Bereic!
k=] = | |
" g’ § _I\2-M3, Tiefe 6 o P : : : : Innengelegene anwenderseitige
5| D = R 9 Anwendungsfreie 3 ‘ ‘ o Verkabelung/Verrohrung
N 7| o T Gewindebohrung m ‘ ‘ ‘ o Verkabelung (AWG24x6C/AWG26x5P m. Abschirm.)
i B (identisch auf [ Verrohrung (24x3)
= anderer Seite) o i [ *Bei Auswahl der 3-Achs-Spezifikation
&l gl ‘ ‘ Hl ‘ ﬁH\ werden drei Steuerungskabel benétigt.
| > t—h ] —L 1 = Erdungsanschluss
i
55 Steuerungskabel
Ansicht B bei Austritt Giber Riickwand
nsicht T-Nut: M3
N " Steuerungskabel
(identisch auf anderer Seite) bei Austritt tiber Durchfiihrdichtung
<Spezifikation Greifer>
- GM (RCP4-GRSML) 7 GL (RCP4-GRSLL)
s =
S
wl | Ny N 2-M3, Tiefe 6
I D 2M3, T'Efe 6 . > Nutzerfreie Gewindebohrung
| Nutzerfreie Gewindebohrungen 2 N A .
77 N I . (eine auf gegentiberliegender Seite
(eine auf gegentiberliegender Seite wird fir Greffer-Verdrahtung genutzt)
, wird fiir Greifer-Verdrahtung genutzt) Urarevier-vercrantung genut
T 1] Offene Seite:17.6 Offene Seite: 27.8
NT Geschlossene Seite: 3.6 Geschlossene Seite: 5.8
" 2-03h7 * Der Vertikal-Achs-Hub betragt 150 mm. * Der Vertikal-Achs-Hub betrégt 100 mm.
o 62 * Die zulédss. Auskragung liegt beiomm g Lo *Die zuléss. Auskragung liegt bei 0 mm
7 horizontal und bei Somm vertikal.  ~| | 8%:Rckkehr_ horizontal und bei 50 mm vertikal. Arbeitsbereich des Linksarm-Systems
Siehe (Hinweis 6) auf Seite 6. Home-Position Siehe (Hinweis 6) auf Seite 6.
f——————— <—Montagefliche f——————— =—Montagefliche
F °
" e
©
12.2 - 8.05
7 4.2 2-M5, Tiefe 510 6.1
CHINC P —©
T
A i T oS
~
=10 L O “ & e o)
2-M4, Tiefe 5 / | 21.4 29.7 '
Passende Steuerung
Bezeichnung PadEs Modell (*1) Max. Anzahl an- Max. Anzahlvon  Standard E/A-Kandle ~ Spannungs- Referenz-
steuerbarer Achsen  Positionierpunkten  (Eingdnge/Ausgdnge)  versorgung seite
Mehrachs-Programmsteuerung
gemaB Sicherheitskategorie MSEL-PGXD-IDWAH-(D-[©-2-4 . .
Einphasig
4 30000 Punkte 16/16 AC —S.19
Mehrachs-Programmsteuerung 100V ~ 230V
gemaB Sicherheitskategorie MSEL-PGX(D-IDWAI-(D-(V)-0-4
mit Netzwerkkarte
:(D Steuerungstyp (3: 3-Achs-Spezifikation / 4: 4-Achs-Spezifikation) <SCARA-Typ> <E/A-Erweiterung>
*® SCARA-Typ (Siehe Tabelle rechts) 3N3515 3N4515GM |[E__ [ Nicht belegt CC_ | CC-Link-Karte
*® Standard-E/As (NP/PN) 3N4515 3N4510GL | | NP/PN| PEA-Erweiterungskarte NPN/PNP Spez. (*2) | CC2 | CC-Link-Karte (mit 2-Weg-Steckeranschluss)
o EREciauEEn e Tt i) ~ [3N\3515GM_| 4N3515 DV_ | DeviceNet-Karte PR__| PROFIBUS-DP-Karte
Siehe S. 20 bei Erwagung anderer Achs-Anschliisse als der IXP-Serie. ' [3N3510GL | 4N4515 DV2 | DeviceNet-Karte (mit 2-Weg-Steckeranschluss) | EP | EtherNet/IP-Karte
(*1) Der Modell-Code ist nur ein Beispiel. Siehe S. 19 wie etwa fiir Verwendung eines Feldnetzwerks. (*2) PEA-Erweiterungskarte mit PNP-Spezifikation erscheint demnéchst.

IXP-3N3515/3510/4N3515
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3N4515* Armiange 450 mm
IXP-3N4510 [ AN4515% .iméssonn

s IXP— | | N 45 _ WA _ _ p3

tionen Serie — deArrl‘\zcmlen Armlinge Hub Vertikal-Achse ~Greifer — Enkoder-Typ — Kabellinge — Passende Steuerung
3:3Achsen  45:450mm 15  :150 mm, ohne Greifer WA: Batterielos- N: Keine XOOI: Spezifizierte Lénge P3: MSEL
4: 4 Achsen 15GM: 150 mm, mit mittlerem Greifer Absolut P: 1m RO Roboterkabel
10GL : 100 mm, mit groBem Greifer S:3m

*Steuerung ist nicht enthalten. * Greifer-Typen siehe unter ,Greifer-Ausriistung” M:5m

CE nats

Geplante néchste IXP-Serien-
erweiterungen mit dhnlichen
Modellspezifikationen wie der
IXP-3N4515/4N4515 (siehe
Tabellen unten ohne Greifer):
1) Typen in Reinraum-Ausfiih-
rung (ISO-Reinraumklasse 4)

IXP-3C4515/4C4515 .
2) Typen in staub-/spritzwasser- = 3
geschitzer Ausfiihrung (Schutzart IP65) -

IXP-3W4515/4W4515
Bzgl. Verfiigbarkeit und weiteren Details kontaktieren Sie IAI

Erlauterungen zu (Hinweis 1) bis (Hinweis 5) siehe S. 5.

*Die vertikale Achse verfiigt tiber keine eigene Bremse.
Durch deren besondere Konstruktion verbleibt die Last auch bei
SERVO OFF auf der Stelle.

«Uber die vertikale Achse sind keine Schub-Bewegungen steuerbar.

*Wenn ein Werkzeug installiert oder eine Sprungfeder o.4. Puffer fur eine
Schub-Bewegung vorgesehen ist, betragt die zuldss. Druckkraft max. 60 N.

*Ndhere Einzelheiten zum Arbeitsbereich siehe S. 5, zu den empfoh-
lenen Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen siehe S. 26.

* Die Abbildung zeigt eine 4-Achs-Spezifikation.

Modellspezifikation
Arm- qui(;ior}\]ielr‘- Max. Geschwindigkeit im Punkt-zu-Punkt-Betrieb (Hinweis 2) '\::Trzll\flsetls(gg))
Achs-Konfiguration lénge Arbeitsbereich WIS Sl — = = =
(mm) gepamgkelt Ol Eeia Mit mittlerem Greifer Mit groBem Greifer Nermn | e
(Hinweis 1) (GM) (GL) )
Achse 1 Arm 1 260 +127° 2438 mm/s 2438 mm/s 2060 mm/s
+0.03 mm X X X
Achse 2 Arm 2 190 +127° (im Verbund) (im Verbund) (im Verbund)
1 3
Achse 3 Vertikale Achse — 150 mm (*1) +0.02 mm 270 mm/s 270 mm/s 189 mm/s
Rotationsachse = +360° +0.02° 1000 °/s = =
Achse4| Mittlerer Greifer GM (*2) — 14 mm (beide Finger) +0.01 mm — 94 mm/s (pro Finger) — — 0.5 (*3)
GroBer Greifer GL (*2) — 22 mm (beide Finger) +0.01 mm — — 125 mm/s (pro Finger) | — 1.5 (*3)

(*1) Bei Installation des groBen Greifers ergibt sich ein Arbeitsbereich von 100 mm fiir die vertikale Achse.  (*2) Siehe Greifer-Auswahlverfahren im RCP2/RCP4/RCD Vertikal-Greifer-Katalog.
(*3) Dies ist die max. Zuladung fiir den Greifer bei Ausriistung eines SCARA-Roboters mit einem Greifer.

Allgemeine Spezifikation Modellkombinationen

3-Achs-Sperifikation 4-Achs- 3-Achs-Spezifikation Spezifikation Modell
A : : Mit mittlerem Mit groBem
Ohne Greifer | Spezifikation | " Ge am) ‘ e Teh 3-Achs-Sperifikation IXP-3N4515
Enkoder-Typ Batterieloser Absolut-Enkoder * 3-Achs-Spezifikation IXP-3N4515GM
N " " mit mittlerem Greifer
AWG24x6, AWG26x5P (abgeschirmt) Wegen der eigenen Greifer- - -
Verdrahtung (anwenderseitig) *Verbindungskabel sind separat erhéltlich. Verdrahtung entfallt eine 3-Achs-Spezifikation IXP-3N4510GL
Einzelheiten dazu siehe Betriebshandbuch.|  anwenderseitige Verdrahtung. mit groBem Greifer
Verrohrung (anwenderseitig) Pneumatik (aussen @4, innen @2.5) x 3 4-Achs-Spezifikation IXP-4N4515

(maximaler Betriebsdruck 0.8 MPa)

Standard-Zykluszeit (s) SCARA 0.67 0.67 0.95 Kabelldngen <Per Achse*>
(Hinweis 4) i 4 _
Greifer (volle Hublange) 0.51 0.56 T Kabelcode
Zulassiges Drehmoment (Achse 4) (N-m) — ‘ 1.4 — P(1m)
Ma:1.9 Ma:2.9
Zulassiges Lastmoment (N-m) 29 Mb:2.7 Mb:2.9 Standardkabel S(3m)
Mc:2.9 Mc:2.9 M (5 m)
Zulassiges Tragheitsmoment an der Nenn: 0.003 Nenn: 0.003 Max: Max:
Stangenspitze (kg-mz) (Hinweis 5) Max: 0.01 Max: 0.003 0.002 0.009 X06 (6 m) ~X10 (10 m)
Umgebungstemperatur/Feuchtigkeit Temperatur 0 ~ 40 °C, Feuchtigkeit 20 ~ 85 % RH (nicht kondensierend) Speziallangen X11 (11 m) ~X15(15m)
Einheitsgewicht (kg) 13 14 135 14 X16 (16 m) ~ X20 (20 m)
* Der Greifer besitzt einen Inkremental-Enkoder. RO1 (1 m)~R03 (3 m)
= T R04 (4 m) ~ RO5 (5
Greifer-Ausriistung G} I}
Roboterkabel R06 (6 m) ~R10 (10 m)
IXP-3N4515GM Mittlerer Greifer RCP4-GRSML an der Stangenspitze der vertikalen
Achse montiert. R11 (11 m)~R15(15m)
X GroBer Greifer RCP4-GRSLL an der Stangenspitze der vertikalen N
IXP-3N4510GL Achse montiert. R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

* Fur die 3-Achs-Spezifikation sind drei Kabel erforderlich, wahrend die

Greifer- und 4-Achs-Spezifikation vier Kabel benétigt.
1 3 IXP-3N4515/4510/4N4515
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Abmessungen
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Arbeitsbereich des
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Detailansicht von B
8 88
Innengelegene
anwenderseitige F\\
= Verkabelung/ R
T-Nut: M3 > 1
Q| (identisch auf anderer Seite) = — Verrohrung L“L‘ 1@ 9
[al] x
T-Nut: M3 £ 8H7 8", Tiefe 12 o | 5
(identisch auf anderer eite) =y 2 9 © oo o
N ( |
n $ )\% E
3 = bt 3 s %
) =) i Tt N3 . . - I
a2 1T Dichtung fiir anwenderseitigen Kabel-/\®
a P N
2 § sshpglﬁkqnonl “ | H Rabelanschivs Rohrausgang (Austritt Steuerungskabel)
g s 2-M3, Tiefe 6 oo Bereich »
mE=E] Anwendungsfreie b Innengelegene anwenderseitige
= gl= Gewindebohrung < Verkabelung/Verrohrung
S - S ¥T777J(identischauf N Verkabelung (AWG24x6C/AWG26x5P m. Abschirm.)
o anderer Seite) | :‘ :‘ Verrohrung (g4x3)
Ry o ! | ! *Bei Auswahl der 3-Achs-Spezifikation
0 gl H H werden drei Steuerungskabel benétigt.
= |
o (| T T
T 55 | Steuerungskabel { Erdungsanschluss

Ansicht B

bei Austritt Gber Riickwand

Steuerungskabel

bei Austritt tiber Durchfiihrdichtung

<Spezifikation Greifer>

GM (RCP4-GRSML)

2-M3, Tiefe 6

GL (RCP4-GRSLL)

2-M3, Tiefe 6

Nutzerfreie Gewindebohrungen
(eine auf gegentiberliegender Seite
wird fiir Greifer-Verdrahtung genutzt)

o
|

Nutzerfreie Gewindebohrungen
(eine auf gegentiberliegender Seite
wird fiir Greifer-Verdrahtung genutzt)

il
Offene Seite: 17.6
Geschlossene Seite: 3.6
2-03h7

* Der Vertikal-Achs-Hub betragt 150 mm.

Offene Seite: 27.8
Geschlossene Seite: 5.8

62 *Die zulass. Auskragung liegtbeiOmm g -i- * Die zuldss. Auskragung liegt bei 0 mm
horizontal und bei 50 mm vertikal. - aw horizontal und bei 50 mm vertikal.
Siehe (Hinwesis 6) auf Seite 6. Home-Position Siehe (Hinweis 6) auf Seite 6.
.
<—Montagefliche o Mor fliche
12.2 - 8.05
7 4.2 2-M5, Tiefe5 10 6.1
I s
Ao 5 O]
& ool T
s L H=— o7 BT
~
Ml [ o N ® ©
2-M4, Tiefe 5 214 29.7

* Der Vertikal-Achs-Hub betragt 100 mm.

Arbeitsbereich des
Linksarm-Systems

Passende Steuerung

Bezeichnun Pt Modell (*1) Max. Anzahl an- Max.Anzahlvon  Standard E/A-Kandle ~ Spannungs- Referenz-
9 steuerbarer Achsen  Positionierpunkten  (Eingdnge/Ausgénge)  versorgung seite
Mehrachs-Programmsteuerung
gemaB Sicherheitskategorie MSEL-PGX(D-IDWAI-[-2-4
Einphasig
4 30000 Punkte 16/16 AC —S.19

Mehrachs-Programmsteuerung 100V ~ 230V

gemaB Sicherheitskategorie MSEL-PGX(D-(DWAI-I)-(V-0-4

mit Netzwerkkarte
*(D Steuerungstyp (3: 3-Achs-Sperzifikation / 4: 4-Achs-Spezifikation) <SCARA-Typ> <E/A-Erweiterung>
:® SCARA-Typ (Siehe Tabelle rechts) 3N3515 3N4515GM |[E__ [ Nicht belegt CC_ [ CCLinkKarte
*® Standard-E/As (NP/PN) 3N4515 3N4510GL | | NP/PN| PEA-Erweiterungskarte NPN/PNP Spez. (*2) | CC2 | CC-Link-Karte (mit 2-Weg-Steckeranschluss)
pERErciEEEn BB TR i) ~ [3N\3515GM_| 4N3515 DV_| DeviceNet-Karte PR__| PROFIBUS-DPKarte

Siehe S. 20 bei Erwagung anderer Achs-Anschlisse als der IXP-Serie. [3N3510GL | 4N4515 DV2 | DeviceNet-Karte (mit 2-Weg-Steckeranschluss) | EP | EtherNet/IP-Karte

(*1) Der Modell-Code ist nur ein Beispiel. Siehe S. 19 wie etwa fiir Verwendung eines Feldnetzwerks.

(*2) PEA-Erweiterungskarte mit PNP-Spezifikation erscheint demnéchst.

IXP-3N4515/4510/4N4515
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IXP- 3NS5 20*/4N 5520% | Armiinge 550 mm

3N5515

mvodel Ixp —[ |N 55 — WA — - p3 —[ |

spezifika-
tionen Serie — Anzahl Arm-  Hub Vertikal-Achse  Greifer — Enkoder-Typ — Kabelldnge — Passende — Option
der Achsen lange Steuerung
3:3 Achsen 55:550mm 20  :200 mm, ohne Greifer WA: Batterielos-  N: Keine XO[I: Spezifizierte Linge ~ P3: MSEL B: Bremse
4:4 Achsen 15GL : 150 mm, mit groBBem Greifer Absolut P: 1m  ROO:Roboterkabel
15GW: 150 mm, mit GbergroBem Greifer S:3m
* Steuerung ist nicht enthalten. * Greifer-Typen siehe unter ,Greifer-Ausrlistung” M:5m

CE nats

Geplante néchste IXP-Serien-
erweiterungen mit ahnlichen
Modellspezifikationen wie der
IXP-3N5520/4N5520 (siehe
Tabellen unten ohne Greifer):

1) Typen in Reinraum-Ausfiih-
rung (ISO-Reinraumklasse 4)
IXP-3€5520/4C5520

2) Typen in staub-/spritzwasser-
geschiitzer Ausfihrung (Schutzart IP65)
IXP-3W5520/4W5520

Bzgl. Verfiigbarkeit und weiteren Details kontaktieren Sie IAl.

Erlduterungen zu (Hinweis 1) bis (Hinweis 5) siehe S. 5.
Fiir Nutzlasten ab 4 kg ist darauf zu achten, dass die Brems-Option
mit ausgewahlt wird.
Bitte «Uber die vertikale Achse sind keine Schub-Bewegungen steuerbar.
beachten *Wenn ein Werkzeug installiert oder eine Sprungfeder o.4. Puffer fur eine
Schub-Bewegung vorgesehen ist, betragt die zuldss. Druckkraft max. 90 N.
*Ndhere Einzelheiten zum Arbeitsbereich siehe S. 5, zu den empfoh-
lenen Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen siehe S. 26.

* Die Abbildung zeigt eine 4-Achs-Spezifikation.

Modellspezifikation
Arm- qui;c’ior:elr— Max. Geschwindigkeit im Punkt-zu-Punkt-Betrieb (Hinweis 2) '\::Trzmlvavsetls(k:’.g))
Gciaioniciiaton Bz Aol g‘zlr?a:irglfei-t Mit groBem Greifer  [Mit iibergroem Greifer
(mm) (Hinweis 1) Ohne Greifer Nenn | Max.
Achse 1 Arm 1 260 127 2943 mm/s 2943 mm/s 2943 mm/s
+0.04 mm X X X
Achse 2 Arm 2 290 +127° (im Verbund) (im Verbund) (im Verbund)
2 6
Achse 3 Vertikale Achse — 200 mm (*1) +0.02 mm 240 mm/s 240 mm/s 240 mm/s
Rotationsachse = +360° +0.02° 700 °/s — —
. . . 125 mm/s 1.5
Achse4 | GroBer Greifer GL (*2) — 22 mm (beide Finger) +0.01 mm — (pro Fingen) — — )
u 5 - . P, _ _ 157 mm/s o 23
Ubergrofer Greifer GW (*2) 30 mm (beide Finger) +0.01 mm (e Finea) *3)

(*1) Bei Installation des groRen/libergroBen Greifers ergibt sich ein Arbeitsbereich von 150 mm fiir die vertikale Achse.  (*2) Siehe Greifer-Auswahlverfahren im RCP2/RCP4/RCD Vertikal-Greifer-Katalog.
(*3) Dies ist die max. Zuladung fiir den Greifer bei Ausriistung eines SCARA-Roboters mit einem Greifer.

Allgemeine Spezifikation Modellkombinationen

3-Achs-Spezifikation 3-Achs-Sperzifikation Spezifikation Modell
A-Achs- Mit groBem | Mit GibergroBem
Ohne Greifer | Spezifikation | ' % "cl) | Greifer (GW) 3-Achs-Spezifikation IXP-3N5520
Enkoder-Typ Batterieloser Absolut-Enkoder * 3-Achs-Spezifikation IXP-3N5515GL
AWG24x6, AWG26x5P (abgeschirmt) Wegen der eigenen Greifer- mit groBem Greifer
Verdrahtung (anwenderseitig) *Verbindungskabel sind separat erhéltlich. Verdrahtung entfallt eine ~ ~ - :
inzelheiten dazu siehe Betriebshandbuch. anwenderseitige Verdrahtung. iqﬁcuh;e?gre;[lgikmatg Zifer IXP-3N5515GW
Verrohrung (anwenderseitig) Pneumatik (aussen @4, innen g2.5) x 3 - -
9 9 (maximaler Betriebsdruck 0.8 MPa) 4-Achs-Spezifikation IXP-4N5520
Standard-Zykluszeit (s) (Hinweis 4) 0.73 0.73 (bei Zuladung von 2 kg inkl. Greifer-Gewicht)
Zuldssiges Drehmoment (Achse 4) (N-m) — [ 3.06 — Kabelldngen <Per Achse*>
Ma:3.8 Ma:9.4
Zuléssiges Lastmoment (N-m) 9.4 Mb:5.5 Mb:9.4 Typ Kabelcode
Mc:9.4 Mc:9.4 P(1m)
Zuldssiges Tragheitsmoment an der Nenn:0.01 Nenn:0.01 Max: Max: tandardkabel
Stangenspitze (kg-m?) (Hinweis 5) Max: 0.03 Max: 0.01 0.026 0.024 Standardkabel EIEIm)
Umgebungstemperatur/Feuchtigkeit Temperatur 0 ~ 40 °C, Feuchtigkeit 20 ~ 85 % RH (nicht kondensierend) M5 m)
Einheitsgewicht (kg) 20 [ 21 [ 213 [ 21.9 X06 (6 m) ~X10 (10 m)
* Der Greifer besitzt einen Inkremental-Enkoder. Speziallangen X11 (11 m) ~X15 (15 m)
Greifer-Ausriistung X16 (16 m) ~ X20 (20 m)
[ 1xP-3n5520GL [ GroBer Greifer RCP4-GRSLL an der Stangenspitze der vertikalen Achse montiert. | RO1(1m) ~RO3 5 m)
[ IXP-3N5520GW | UbergroBer Greifer RCP4-GRSWL an der Stangenspitze der vertik. Achse montiert. | R04 (4 m) ~RO5 (5 m)

Roboterkabel R06 (6 m) ~R10 (10 m)
_opton | R11(11m)~R15 (15 m)

[ Bezeichnung [ Code [ Referenzseite | R16 (16 m) ~ R20 (20 m)
[Bremse [ B | Siehe RoboCylinder Gesamt-Katalog | *Fiir die 3-Achs-Spezifikation sind drei Kabel erforderlich, wahrend die

Greifer- und 4-Achs-Spezifikation vier Kabel benétigt.
1 5 IXP-3N5520/5515/4N5520
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Detailansicht von U

< 1o
' Innengelegene ‘
| anwenderseitige T
i = Verkabelung/ VT
g 1 ﬁ Verrohrung =l
| -
H é ()
i
4 & &
L) S — i) ~
g % ET [T e - 8 Dichtung fiir anwen-
I . = 8
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y anderer Seite) Nagi=t drtr Steuerungskabel)
5 A2 2-M3, Tiefe 6 | (100)
= 92 Al jungsfreie ‘ Kabelanschluss-
o E Gewindebohrung ! ereicl
2 S . n 1
g I E (identisch auf anderer Seite) 2 ‘ 3‘ Innengelegene anwenderseitige Verkabelung/
][g & N ! & Verrohrung; Verkabelung (AWG24x6C/AWG26x5P
g ‘ mit Abschirmung); Verrohrung (24x3)
= O — ! Erdungs- *Bei - -
M g Bei Auswahl der 3-Achs
\ anschluss Spezifikation werden drei
Y [ Steuerungskabel benétigt.

Auflage-
B LL \ ﬂi-id?e Steuerungskabel

T-Nut: M3 bei Austritt Giber Riickwand

(identisch auf anderer Seite) Steuerungskabel
bei Austritt tiber Durchfiihrdichtung

t
Ansicht U

<Spezifikation Greifer>

GL (RCP4-GRSLL) 7 GW (RCP4-GRSWL)
W ﬁ 2-M3, Tiefe 6 W ﬁ 2T
N Nutzerfreie Gewindebohrungen A ﬁx:e';g: Zewindebohrungen
94.5 (e!ne ?ufgegenuberhegender Seite 94.5 (eine auf gegentiberliegender Seite
N wird fiir Greifer-Verdrahtung genutzt) wird fiir Greif drahtung genutzt)
= t § N 2 t
b T * DerVertikal-Achs-Hub betrdgt 150 mm. g i * Der Vertikal-Achs-Hub betragt 150 mm
ol * Die zuléss. Auskragung liegt bei 0 mm o~ NN * Die zul " Ji : .
| b N ie zuléss. Auskragung liegt bei 0 mm
und bei 50 mm vertikal. o ‘ - ; "
| Siehe (Hinweis 6) auf Seite 6 t horizontal und bei 50 mm vertikal. b 60
! - ! i i i i Verbotene
Q'Q Siehe (H 6) auf Seite 6. >
WL Offene Seite: 27.8 / Geschlossene Seite: 5.8 y L iehe (Hinweis 6) auf Sete Betriebszone
- i Offene Seite: 35.8 / Geschlossene Seite: 5.8
o o '“'aa _[2-04h7 . o | Z-05h7
ES R S 107
© - B Buckehr, . 108: Riickkely . .
<—Montagefliche Home-Position e Arbeitsbereich des Linksarm-Systems
)
pt |
| ~

10 2-M5,Tiefe 5

L
lo\é;]:(q
o

Passende Steuerung
Doz Ansicht Modell (1) Max. Anzahl an- Max.Anzahlvon  Standard E/A-Kandle ~ Spannungs- Referenz-
9 steuerbarer Achsen  Positionierpunkten  (Eingdnge/Ausgénge)  versorgung seite
Mehrachs-Programmsteuerung
gemaB Sicherheitskategorie MSEL-PGX(D-DWAIC- (-0-2-4
Einphasig
4 30000 Punkte 16/16 AC —S5.19

Mehrachs-Programmsteuerung 100V ~ 230V

gemaR Sicherheitskategorie MSEL-PGX(D-IDWAIC-{D-(V-0-4

mit Netzwerkkarte
*(D Steuerungstyp (3: 3-Achs-Spezifikation / 4: 4-Achs-Spezifikation) <SCARA-Typ> <E/A-Erweiterung>
:® SCARA-Typ (Siehe Tabelle rechts) [3N5520 [ 3N5515GL |[E | Nicht belegt CC_ [ CC-LinkKarte
*% :;Z"SafdjE/As (NP/ P(";! he Tabele rechts) [4N5520 [ 3N5515GW | | NP/PN| PEA-Erweiterungskarte NPN/PNP Spez. (*2) | CC2 | CC-Link-Karte (mit 2-Weg-Steckeranschluss)

-Erweiterungen (Siehe Tabelle rechts; DV DeviceNet-| PR PROFIBUS-DP-K:

LB aen [ 7 1 e A ey Ctitem i Gl DV2 Dee\z;ceilete-lt(al(rtaen(;it 2-Weg-Steckeranschluss) | EP Eﬂ?erNel'ltflP-Kartaert :
*Siehe S. 20 bei Erwdgung anderer Achs-Anschliisse als der IXP-Serie. g
(*1) Der Modell-Code ist nur ein Beispiel. Siehe S. 19 wie etwa fiir Verwendung eines Feldnetzwerks. (*2) PEA-Erweiterungskarte mit PNP-Spezifikation erscheint demnéchst.

IXP-3N5520/5515/4N5520
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3N6520* Armlinge 650 mm
IXP' 3 N65 1 5 /4N6520* Vertikale Achse 200 mm/150 mm

wvodel xp —[ |N 65 — WA — - p3 —[ |

spezifika-
tionen Serie — Anzahl Arm-  Hub Vertikal-Achse  Greifer — Enkoder-Typ — Kabelldnge — Passende — Option
der Achsen lange Steuerung
3:3 Achsen 65:650mm 20  :200 mm, ohne Greifer WA: Batterielos-  N: Keine XO[I: Spezifizierte Linge ~ P3: MSEL B: Bremse
4:4 Achsen 15GL : 150 mm, mit groBBem Greifer Absolut P: 1m  ROO:Roboterkabel
15GW: 150 mm, mit GbergroBem Greifer S:3m
* Steuerung ist nicht enthalten. * Greifer-Typen siehe unter ,Greifer-Ausrlistung” M:5m

CE nats

Geplante néchste IXP-Serien-
erweiterungen mit dhnlichen
Modellspezifikationen wie der
IXP-3N6520/4N6520 (siehe
Tabellen unten ohne Greifer): :
1) Typen in Reinraum-Ausfiih-
rung (ISO-Reinraumklasse 4)

IXP-3€6520/4C6520 il <
2) Typen in staub-/spritzwasser- « 3
geschutzer Ausflihrung (Schutzart IP65) i

IXP-3W6520/4W6520
Bzgl. Verfiigbarkeit und weiteren Details kontaktieren Sie IAI.

*Erlauterungen zu (Hinweis 1) bis (Hinweis 5) siehe S. 5.

Fir Nutzlasten ab 4 kg ist darauf zu achten, dass die Brems-Option
mit ausgewahlt wird.

«Uber die vertikale Achse sind keine Schub-Bewegungen steuerbar.

beachten *Wenn ein Werkzeug installiert oder eine Sprungfeder o.4. Puffer fur eine
Schub-Bewegung vorgesehen ist, betragt die zuldss. Druckkraft max. 90 N.

*Ndhere Einzelheiten zum Arbeitsbereich siehe S. 5, zu den empfoh-
lenen Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen siehe S. 26.

* Die Abbildung zeigt eine 4-Achs-Spezifikation.

Modellspezifikation
Arm- quZion‘rl‘ieIr - Max. Geschwindigkeit im Punkt-zu-Punkt-Betrieb (Hinweis 2) '\::fﬁasetls(gg))
Achs-Konfiguration lange Arbeitsbereich gmgrsafirgl?e i-t Wit grofiem Greifer [Mit abergroBem Greffer
(mm) (Hinweis 1) Ohne Greifer Nenn | Max.
Achse 1 Arm 1 360 *127° 2916 mm/s 2916 mm/s 2916 mm/s
+0.04 mm X X X
Achse 2 Arm 2 290 +127° (im Verbund) (im Verbund) (im Verbund)
2 6
Achse 3 Vertikale Achse — 200 mm (*1) +0.02 mm 240 mm/s 240 mm/s 240 mm/s
Rotationsachse = +360° +0.02° 700 °/s — —
. . . 125 mm/s 1.5
Achse 4 GroRer Greifer GL (*2) — 22 mm (beide Finger) +0.01 mm — (pro Finger) _ _ *3)
i 5 - . P _ _ 157 mm/s o 23
Ubergrofer Greifer GW (*2) 30 mm (beide Finger) +0.01 mm (e Finea) *3)

(*1) Bei Installation des groRen/libergroBen Greifers ergibt sich ein Arbeitsbereich von 150 mm fiir die vertikale Achse.  (*2) Siehe Greifer-Auswahlverfahren im RCP2/RCP4/RCD Vertikal-Greifer-Katalog.
(*3) Dies ist die max. Zuladung fiir den Greifer bei Ausriistung eines SCARA-Roboters mit einem Greifer.

Allgemeine Spezifikation Modellkombinationen

3-Achs-Spezifikation 3-Achs-Sperzifikation Spezifikation Modell
A-Achs- Mit groBem | Mit GibergroBem
Ohne Greifer | Spezifikation | ' % "cl) | Greifer (GW) 3-Achs-Spezifikation IXP-3N6520
Enkoder-Typ Batterieloser Absolut-Enkoder * 3-Achs-Spezifikation IXP-3N6515GL
AWG24x6, AWG26x5P (abgeschirmt) Wegen der eigenen Greifer- mit groBem Greifer
Verdrahtung (anwenderseitig) *Verbindungskabel sind separat erhéltlich. Verdrahtung entféllt eine ~ ~ - :
inzelheiten dazu siehe Betriebshandbuch. anwenderseitige Verdrahtung. ?nﬁcuh;efgre;&iﬁtg gifer IXP-3N6515GW
Verrohrung (anwenderseitig) Pneumatik (aussen @4, innen @2.5) x 3 - -
9 9 (maximaler Betriebsdruck 0.8 MPa) 4-Achs-Spezifikation IXP-4N6520
Standard-Zykluszeit (s) (Hinweis 4) 0.81 0.81 (bei Zuladung von 2 kg inkl. Greifer-Gewicht)
Zuldssiges Drehmoment (Achse 4) (N-m) — 3.06 — Kabelldngen <Per Achse*>
Ma:3.8 Ma:9.4
Zuléssiges Lastmoment (N-m) 94 Mb:5.5 Mb:9.4 Typ Kabelcode
Mc:9.4 Mc:9.4 P(1m)
Zulassiges Tragheitsmoment an der Nenn: 0.01 Nenn: 0.01 Max: Max: Standardkabel
Stangenspitze (kg-m?) (Hinweis 5) Max: 0.03 Max: 0.01 0.026 0.024 andardiabe SEm)
Umgebungstemperatur/Feuchtigkeit Temperatur 0 ~ 40 °C, Feuchtigkeit 20 ~ 85 % RH (nicht kondensierend) M5 m)
Einheitsgewicht (kg) 21 22 22.3 229 X06 (6 m) ~ X10 (10 m)
* Der Greifer besitzt einen Inkremental-Enkoder. Speziallangen X11(11m) ~X15(15m)
Greifer-Ausriistung X16 (16 m) ~ X20 (20 m)
[(IXP-3N6520GL [ GroBer Greifer RCP4-GRSLL an der Stangenspitze der vertikalen Achse montiert. | ROT (1 m) ~ RO3 (3 m)
[ IXP-3N6520GW | UbergroBer Greifer RCP4-GRSWL an der Stangenspitze der vertik. Achse montiert. | R04 (4 m) ~ ROS (5 m)
Roboterkabel R0O6 (6 m) ~R10 (10 m)
_opton | R11 (11 m)~R15 (15 m)
[ Bezeichnung [ Code [ Referenzseite | R16 (16 m) ~ R20 (20 m)
[ Bremse | B | Siehe RoboCylinder Gesamt-Katalog | *Fiir die 3-Achs-Spezifikation sind drei Kabel erforderlich, wéhrend die

Greifer- und 4-Achs-Spezifikation vier Kabel benétigt.

1 ; IXP-3N6520/515/4N6520
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70 \ Auflage-
fldche Steuerungskabel
N T-Nut: M3 bei Austritt Gber Riickwand
Ansicht U (identisch auf anderer Seite)
Steuerungskabel
bei Austritt iiber Durchfiihrdichtung
<Spezifikation Greifer>
GL (RCP4-GRSLL) GW (RCP4-GRSWL)
2-M3, Tiefe 6 ? .
+ s . + 2-M3, Tiefe 6
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352
Passende Steuerung
. q £ Max. Anzahl an- Max. Anzahlvon  Standard E/A-Kandle  Spannungs- Referenz-
BeEing ek M) steuerbarer Achsen  Positionierpunkten  (Eingange/Ausgdnge)  versorgung seite
Mehrachs-Programmsteuerung
gemaB Sicherheitskategorie MSEL-PGX(D-IWAIC- (D-[-2-4 . .
Einphasig
4 30000 Punkte 16/16 AC —S.19
Mehrachs-Programmsteuerung 100V ~ 230V
gemaB Sicherheitskategorie MSEL-PGX(D-(DWAIO-W-(-0-4
mit Netzwerkkarte
*D Steuerungstyp (3: 3-Achs-Spezifikation / 4: 4-Achs-Spezifikation)  <SCARA-Typ> <E/A-Erweiterung>
*@ SCARA-Typ (Siehe Tabelle rechts) [3N6520 [ 3N6515GL |[E [ Nicht belegt CC_ [ CC-LinkKarte
**(EDStandarth/As (NP/PN)A [ 4N6520 ] 3N6515GW ] NP/PN| PEA-Erweiterungskarte NPN/PNP Spez. (*2) | CC2 | CC-Link-Karte (mit 2-Weg-Steckeranschluss)
‘DE/AErwelterungen (Slehe Tabellerechts) DV_ | DeviceNet-Karte PR__| PROFIBUS-DP-Karte
ingabe von ,5_ Tur CATERELIC AR DV2 | DeviceNet-Karte (mit 2-Weg-Steckeranschluss) | EP EtherNet/IP-Karte

*Siehe S. 20 bei Erwdgung anderer Achs-Anschliisse als der IXP-Serie.

(*1) Der Modell-Code ist nur ein Beispiel. Siehe S. 19 wie etwa fiir Verwendung eines Feldnetzwerks.

(*2) PEA-Erweiterungskarte mit PNP-Spezifikation erscheint demnéchst.

IXP-3N6520/6515/4N6520
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MSEL-PGX

Programmierbare Steuerung fiir PowerCon SCARA-Roboter

Typen

Bezeichnung

AuBenansicht

Typ

PGX3 PGX4

Ausfiihrung

3-Achs-Global-Typ gemaB Sicherheitskategorie 4-Achs-Global-Typ gemaR Sicherheitskategorie

Sicherheitsstandard (*1)

Beschaltungsméglichkeit entsprechend der Sicherheitskategorien B bis 3

IXP 3-Achs-Spezifikation + Zusatzachse

Ansteuerbare Achsen IXP 3-Achs-Spezifikation (Greifer-Spezifikation inbegriffen)
IXP 4-Achs-Spezifikation (mit Rotationsachse)
E/A Standard-Typ: NPN, PNP (16IN/160UT)  Erweiterter Typ: NPN, PNP (*2), CC-Link, DeviceNet, PROFIBUS-DP, EtherNet/IP
Anzahl Positionen 30000
Spannungsversorgung Einphasig 100 ~ 230 VAC

(*1) Die Einhaltung der Sicherheitskategorie bedingt kundenseitig die Installation eines externen Sicherheitsschaltkreises an die Steuerung.  (*2) PNP-PEA-Erweiterungskarte in Kiirze erhaltlich.

Modelle

MSEL—B—E

Steuerungstyp

Typ

Global-3-Achs-Typ
mit Sicherheitskategorie-
Spezifikation
Global-4-Achs-Typ

mit Sicherheitskategorie-
Spezifikation

3N1808
4N1808
E\PE]
4N2508
3N2508GM
3N3515
4N3515
3N3515GM
3N3510GL
3N4515
4N4515
3N4515GM
3N4510GL
3N5520
4N5520
3N5515GL
3N5515GW
3N6520
4N6520
3N6515GL
3N6515GW

Fiir IXP-3N1808
Fiir IXP-4N1808
Fir IXP-3N2508
Fiir IXP-4N2508
Fiir IXP-3N2508GM
Fir IXP-3N3515
Fiir IXP-4N3515
Fiir IXP-3N3515GM
Fiir IXP-3N3510GL
Fir IXP-3N4515
Fiir IXP-4N4515
Fir IXP-3N4515GM
Fiir IXP-3N4510GL
Fir IXP-3N5520
Fiir IXP-4N5520
Fiir IXP-3N5515GL
Fir IXP-3N5515GW
Fir IXP-3N6520
Fiir IXP-4N6520
Fir IXP-3N6515GL
Fiir IXP-3N6515GW

SCARA-

SCARA Zusatzachse * Eine zusatzliche Achse kann nur gewahlt werden bei einem 4-Achs-Steuerungstyp
und einem SCARA-Roboter mit 3-Achs-Spezifikation (ohne Greifer).
Enkoder-  Optionen Motor-  Enkoder-  Optionen Standard- E/A-Erwei- E/A- Spannungs-  Montage-
typ typ typ terung Kabel- versorgung  vorgabe

J E/A-Typ

NPN-Spezifikation
PNP-Spezifikation

lange

B | 100~230VAC

2007 Schrittmotor

2000 Schrittmotor (fur
RA2AC/AR, RA2BC/BR)

2801 Schrittmotor

2801 Schrittmotor
fr RA3C, RGD3C)

3500 Schrittmotor
427 Schrittmotor

42(] Schrittmotor
(fur RCP4W-RA6
Hochlasttyp

5607 Schrittmotor

Befestigungs-
gewinde
Hutschienen-
montage

Nicht belegt

PEA Erweiterungskarte
(NPN-Spezifikation)

PEA Erweiterungskarte
(PNP-Spezifikation) (*)

DeviceNet Netzwerkkarte

Ohne Kabel

DeviceNet Netzwerkkarte
(mit 2-Weg-Steckeranschluss) (**)

CC-Link Netzwerkkarte

CC-Link Netzwerkkarte
(mit 2-Weg-Steckeranschluss) (**)

PROFIBUS-DP Netzwerkkarte

2 m (Standard)

Ethernet/IP Netzwerkkarte

* PNP-Spezifikation erscheint demnéchst.
** Bei Wahl von CC2 oder DV2 ist eine Verzweigungsleitung

Ohne Option wegen des 2-fachen Steckeranschlusses moglich.

Bremse

Referenzpunktsensor (¥)

* Der Referenzpunktsensor kann nur gewahlt werden bei Betrieb der
SCARA-3-Achs-Spezifikation mit einer zusatzlichen Inkremental-Achse.
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Systemkonfiguration

(*) Beztiglich eines
Systems gemaly

Sicherheitskategorie
mit Totmannschalter-
Typ TB-02D-S siehe

Prospekt TB-02.

Standard-Zubehor/Option

Blindstecker
—_ (Siehe S. 24)
<Modell: DP-4S>

Wird mit SCARA-Roboter geliefert
Integriertes
Motor/Enkoder-Kabel
(Siehe S. 25)

<Modell: CB-CAN-MPACIOIO>
Standardlangen: Tm/3m/5m

<&

100~230 VAC

(wird zur MSEL-PGX mitgeliefert)

Touch-Panel-

Handprogrammiergerat

(Siehe S. 24)
<Modell: TB-02-S (¥)>

* Die MSEL-PGX wird erst ab
der Version 1.02 untersttzt.

Standard-Zubeh6r/Option

Adapterkabel
(Siehe S. 24)

<Modell: CB-SEL-5JS002>
(wird zu TB-02-5/IA-101-X-MW-JS

mitgeliefert)

(**) Kontaktieren Sie 1Al
bezuglich eines
Systems gemafd
Sicherheitskategorie
fur einen Not-Aus-Typ
mit Sicherheitskreis-

- Anschluss
1A-101-XA-MW-JS.
PC-Software
(Siehe S. 24)

<Modell: IA-101-X-MW-JS (*¥*)>

(RS232C-Kabel und Stecker-Adapterkabel)

<Modell: 1A-101-X-USBS>

(USB-Kabel und Blindstecker)

* Die MSEL-PGX wird erst ab der
Version 11.00.00.00 unterstitzt.

55558555

Schaltschiitz

<AnschlieBbare Zusatzachsen>

(Kénnen neben einem SCARA-Roboter mit 3-Achs-Spez. angeschlossen werden)

(Siehe S. 26)

<Modell: CB-PAC-PIO020>
Standardlange: 2m

Freigabe-Schalter

Standard-Zubehor

PEA-Flachkabel

SPS

(Siehe S. 26)

<Modell: CB-
Standardlénge: 2m

PEA-Erweiterungen/verschiedene Feldnetzwerke

Wird mit PEA-Erweiterung geliefert
PEA-Flachkabel

®
pPIR]OJF][} —
BJU[s Dem
5 —
CC'LIHR EtherNet/IP-

* Verdrahtung von Not-Aus-Schalter, Freigabe-Schalter,
Schaltschiitz etc. je nach Bedarf.

PAC-P10020>

Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
(Siehe RoboCylinder Gesamt-Katalog)

<Modell: CB-PSEP-MPACIOIO>
Standardlangen: Tm /3m/5m

Wird mit der Achse geliefert

I: IS

Achsen der RCP2-Baureihe

Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
(Siehe RoboCylinder Gesamt-Katalog)
<Modell: CB-RPSEP-MPACICIC]>
Standardléngen: Tm /3m/5m

Wird mit der Achse geliefert

-
L *vi f"!{:"’ )7
Kleine RCP2-Rotationsachsen

Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
(Siehe RoboCylinder Gesamt-Katalog)
<Modell: CB-APSEP-MPACICICI>
Standardldngen: Tm/3m/5m

Wird mit der Achse geliefert

Achsen der RCP2-Baureihe

a A L

HENANEE

0

Fur die Werkseinstellungen gilt kurzgefasst dasselbe.

Integriertes Motor/Enkoder-Kabel
(Siehe RCP4-Katalog)

<Modell: CB-CA-MPACIOIO>
<Modell: CB-CA-MPACICJOJ-RB>
Standardldangen: Tm/3m/5m

Wird mit der Achse geliefert

Achsen der RCP4-Baureihe
Integriertes Motor/Enkoder-Kabel

(Siehe S. 25)

<Modell: CB-CAN-MPACIOIC>
<Modell: CB-CAN-MPACICICI-RB>
Standardldngen: Tm /3m/5m

Wird mit der Achse geliefert

-

Achsen der RCP5-Baureihe

20



Technische Daten

Parameter

Spezifikation

Spannungsversorgung

Einphasig 100 bis 230 VAC £10 %

Stromaufnahme (typspezifischer Wert)

2.9 A (100 VAQ), 1.4 A (200 VAC), 1.2 A (230 VACQ)

Frequenzbereich der Spannungsversorgung

50/60Hz+5%

Motor-Typ

Schrittmotor (Servo-Steuerung)

Verwendbare Enkoder

Inkremental-Enkoder / Abolut-Enkoder ohne Batterie

Permanent-Datenspeicher

Flash-ROM / FRAM

Anzahl der Programmschritte 9999
Anzahl der Positionen 30000
Anzahl der Programme 255
Anzahl der Multitasking-Programme 16
. Serielle Kommunikation O
Betriebsarten
Programm (@)

Kommunikationsmethode

RS232 (asynchrone Kommunikation)

) Baudrate 9.6, 19.2,38.4,57.6,76.8, 115.2 kbps
SEA-Schnittstelle "
Stromfiihrende| Handprogr.gerat-Anschluss| —
Verbindungen | USB @)
Anzahl der Eingénge 16 Kontakte
Eingangsspannung 24VDC £10 %
. . Eingangsstrom 7 mA / Schaltung
SPez'l.ﬁkat|on EIN-Spannung min. 16 VDC
Eingange
AUS-Spannung max. 5 VDC
Kriechstrom Zulassiger Kriechstrom: max. T mA
Standard-PEA- Trennung Optokoppler
Schnittstelle .
Anzahl der Ausgange 16 Kontakte
Lastspannung 24VDC £10 %
Spezifikation| Maximaler Laststrom 100 mA per Kontakt, 400 mA per 8 Kontakte (Hinweis 1)
Ausgange mee
Sattigungsspannung max. 3V
Kriechstrom max. 0.1 mA
Trennung Optokoppler

PEA-Erweiterungsmodul mit NPN-Spezifikation (16 EIN / 16 AUS) (Hinweis 2)

CC-Link (Geradte-Gegenstelle)

Normenkonforme E/A-Erweiterungs-Schnittstellen DeviceNet
PROFIBUS-DP
EtherNet/IP
Speicherdauer ca. 10 Tage

Kalender-Funktion

ca. 100 Stunden (voll aufgeladen)

et Ladezeit * Daten konnen auch bei nicht voll geladenen Batterien gespeichert werden.
. Uberstrom, anormale Temperatur, niedrige Liftergeschwindigkeit,

Schutzfunktionen Enkodertrennung etc.

Umgebungstemperatur 0~40°C

Umgebungsfeuchtigkeit max. 85 % RH (nicht kondensierend, nicht gefrierend)

Installation

Installationsrichtung

Vertikale, stehende Installation (Abluftseite oben)

Installationsmethode

Montage Uber Befestigungsgewinde oder mittels Hutschienenverwendung

Einschaltstromspitze (typspezifischer Wert)

15 A (100 VAC), 30 A (200 VAC): max. 5 ms (25 °C Umgebungstemperatur / keine
zugeschaltete Stromversorgung)

Kiihimethode

Geblasekiihlung

Abmessungen

130 mm Breite x 195 mm Hohe x 125 mm Tiefe

Gewicht

ca. 1400 g

(Hinweis 1) Der Gesamtlaststrom fiir alle 8 Kontakte der Standard-E/A-Nr. 316 betragt 400 mA. (Der maximale Laststrom fiir jeden einzelnen Kontakt liegt bei 100 mA.)

(Hinweis 2) Das PEA-Erweiterungsmodul erscheint demnéchst auch mit PNP-Spezifikation.
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PEA-Signaltabelle

Signalbelegung fiir das Standard-PEA- und PEA-Erweiterungsmodul

Pin-Nr. Kategorie Zuordnung Pin-Nr. Kategorie Zuordnung
1A 24V P24 1B 0ouTo
2A 24V P24 2B OouT1
3A — — 3B 0ouT2
4A — — 4B OouT3
5A INO 5B 0ouT4
6A IN1 6B OuT5
7A IN2 7B OuT6
8A IN3 8B ouT7
9A IN4 9B Ausgang ouT8
10A IN5 10B 0ouT9
1A IN6 11B OouT10
12A Eingang IN7 12B OUT11
13A IN8 13B OUT12
14A IN9 14B OUT13
15A IN10 15B ouT14
16A IN11 16B OuT15
17A IN12 17B — —
18A IN13 18B — —
19A IN14 19B oV N

20A IN15 20B oV N

Interner Schaltplan fiir Standard-E/As (NPN-Spezifikation) *

* Beztiglich Standard-E/As mit PNP-Spezifikation siehe Betriebshandbuch.

[Eingang] NPN-Sperzifikation externer Eingénge

[Ausgang] NPN-Spezifikation externer Ausgénge

Parameter Spezifikation Parameter Spezifikation
Eingangsspannung | 24 VDC £10% Lastspannung 24VDC +10%
Eingangsstrom 7 mA per Schaltung Maximaler Laststrom | 100 mA per Kontakt, 400 mA per 8 Kontakte (Hinweis) (ngi?j(‘a)'zﬁival ent)

EIN/AUS-Spannung

EIN-Spannung ... Min. 16 VDC, AUS-Spannung ... Max. 5.0 VDC

Kriechstrom

Max. 0.1 mA per Schaltung

Trennung

Optokoppler

Trennung

Optokoppler

* Die Kanal-Nummern im Schaltkreis-Diagramm unten geben die Voreinstellung ab Werk wieder.
*Wenn der Eingang auf AUS steht, liegt der zuldssige Kriechstrom bei max. 1 mA.

* Die Kanal-Nummern im Schaltkreis-Diagramm unten geben die Voreinstellung ab Werk wieder.
(Hinweis) Der Gesamtlaststrom fiir alle 8 Kontakte der Standard-E/A-Nr. 316 betragt 400 mA.
(Der maximale Laststrom fiir jeden einzelnen Kontakt liegt bei 100 mA.)

[Schaltung Eingang]

Interne Schaltung

(\ > Y )

Pin-Nrn.1A, 2A
Externe
! + Spannungs-
—— versorgung
5600 —24VDC
e 3.3kQ o
M (-0 o

Eingangsklemme
Kanal-Nrn. 016 bis 031

[Schaltung Ausgang]

Interne
Schaltung

Pin-Nrn. 1A, 2A
Ausgangs- :
100 klemme Last
77777 DV} Externe
Kanal-Nrn. ! + Spannungs-
316 bis331 —— versorgung
i~ 24VDC
~ L£10%

/)
Pin-Nrn. 19B, 20B

Interner Schaltplan fiir E/A-Erweiterungen (NPN-Spezifikation) *

[Eingang] NPN-Sperzifikation externer Eingénge

* Die E/A-Erweiterungskarte mit PNP-Spezifikation ist in Kiirze erhéltlich.

[Ausgang] NPN-Spezifikation externer Ausgénge

Parameter Spezifikation Parameter Spezifikation
Anzahl der Eingange 16 Kontakte Anzahl der Ausgénge 16 Kontakte
Eingangsspannung 24 VDC £10% Lastspannung 24VDC £10%
Eingangsstrom 4 mA per Schaltung Maximaler Laststrom 50 mA per Schaltung
y EIN-Spannung ... Min. 18 VDC (3.5 mA) Trennung Optokoppler
EIN/AUS-Spannung AUS-Spannung ... Max. 6.0 VDC (1 mA)
Trennung Optokoppler
[Schaltung Eingang] [Schaltung Ausgang]
P24
o o L P24
2 s jz =
Einzelner L Ausgangs-
O O fingang | 5.6kQ £ § = 15  klemme Last
= Logik- | | Interne i
g > i s b
ingang
Spannungs-
%,
o ps =~ L ) versorgung

22



M S E L Steuerung

Bezeichnung der Bauteile

Manuell/Automatik-Umschalter|

[ Bremslose-Schalter }—‘ InT Teach-Anschluss |

USB-Anschluss

E/A-System-Anschluss |

Anschluss Standard-E/As (1/01)]

Anschluss E/A-Erweiterungen (1/02) |

| Anschluss Motorstromversorgung|

*1: Die Anschliisse MPG1, MPG2, MPG3 und MPG4 dirfen nicht mit einem verkehrten Motor verbunden werden. Dies kann zu Fehlfunktion oder Betriebsausfall fiihren.

AuBere Abmessungen

Montage-Spezifikation Befestigungsgewinde Montage-Spezifikation Hutschiene

| &
3 Q)
0j| Z|s
B £e
P 3J»»
&
]
Optionen
Flansch
IBeschreibung Dieses Werkzeug wird zur Befestigung eines Gegenstands an der Armspitze der Z-Achse eingesetzt.
<= - T "’2322
526 £ | r—’i 012 H8 3"
2| | | hskant-
s 1 — e e
rm - iI-
N EE : 2 I hskant-
s ¥ St - iE P e
- o @ | | 59 Halterung
0 - q i i s Optionaler Flansch
Flansch ! Sy
IXP-FL-1 S Q@ a 23 =
= - I opos.
010 h7 -t 12@32 & r | o5
045 N - 220 96 oo
TAnsicht C 52
TAnsicht C -
4-p 3.4, Bohrung TAnsicht €
In gleichméBigem Abstand Gber den Kreisumfang verteilt 4—@5.§, Boljnjmg
Beiliegend Innensechskant-Zylinderschraube 4-9 4.5, Bohrung 21 w0m 95 In glelchryafllgem
4-M3x12 17.5 w002 450 IngleichmaBi Abstand iiber den Kreisumfang verteilt ’w Abstand tiber den
Kreisumfang verteilt
R ; N
= Ve 8
203 H7 '3, Bohrung 2037 " Tiefe 2.2 \ el __,// 2-04H7 8" Tiefe 4
Beiliegend Zylinderstift B/
2-9 3x6h7
Ansicht C Ansicht C Ansicht C
Anwendbarer 5 Anwendbarer 5 Anwendbarer .
Modell IXP-Typ Gewicht Modell IXP-Typ Gewicht Modell IXP-Typ Gewicht
3515/3510/ 5520/5515/
IXP-FL-1 1808/2508 80 IXP-FL-2 120 IXP-FL-3 290
/ 9 4515/4510 9 6520/6515 9
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Handprogrammiergerat

I Beschreibung Handprogrammiergerat zur Eingabe
von Programmen/[’ositionen,
Testablaufen und Uberwachung

I Modell TB-02-S (Hinweis 1)

* Dieses Modell entspricht der Standard-Ausfiihrung mit Adapterkabel.

Als Farbe flr den Not-Aus-Schalter wird die Farbe rot empfohlen,
(Modell: TB-02-S-SWR), wenn der Global-Typ einer Steuerung gemaf3
Sicherheitskategorie eingesetzt wird (wie die MSEL-PGX).

Blindstecker
IBeschreibung Dieser Stecker ist erforderlich fur

den Global-Steuerungstyp
MSEL-PGX und jegliche
PC-Verbindung von

MSEL-Typen via USB-Kabel.

(Der Stecker wird mit der

Steuerung MSEL-PGX und der
PC-Software IA-101-X-USBS geliefert.)

I Spezifikation IModell DP-4S
Nennspannung 24VDC
Leistungsaufnahme max. 3.6 W (max. 150 mA)
Umgebungstemperatur 0~40°C Adapterka bel
Luftfeuchtigkeit 20 bis 85% RH (nicht kondensierend) IBeschreibung Dieses Stecker-Adapterkabel verbindet
Schutzart 1P20 .
ol 470 g (nur Gehause T8-02) den 25-poligen D-sub-Stecker des HPGs

oder des RS232C-Kabels mit dem Teach-
Anschluss der MSEL. (Das Adapterkabel
wird mit dem HPG TB-02-S und der

PC-Software IA-101-X-MW-JS geliefert.)

I Konfiguration

MSEL-PGX wird
ab der Version
1.02 unterstutzt.

I Modell
CB-SEL-SJS002

«n
3

PC-Software (nur Windows)

IBeschreibung PC-Software zur Eingabe von Programmen und Positionen, Testablaufen und Uberwachung.
Erweiterte Funktionen zur Fehlersuche, um die Stillstandzeit zu verringern.

I Modell IA-101-X-MW-JS (RS232C-Kabel und Stecker-Adapterkabel) (Hinweis 2)

I Konfiguration

n — Dﬂ[} N
Stecker-Adapterkabel
CB-SEL-SJS002

RS232C-Kabel
CB-ST-ETMWO050-EB

IModell
IKonfiguration

IA-101-X-USBS (Software-Kit mit USB-Kabel und Blindstecker)

Blindstecker

- }—QDPAS
J—
3m
“é;-. - - MSEL-PGX wird ab der Software-
" v ) USB-Kabel Version 11.00.00.00 unterstiitzt.
— CB-SEL-USB030

—— (Hinweis 1)
Bzgl. eines Systems gemaR Sicherheitskategorie mit Totmannschalter-Typ TB-02D-S siehe Prospekt TB-02.

—— (Hinweis 2)
Das RS232C-Standardkabel CB-ST-E1MWO050-EB kann nicht verwendet werden bei “Einrichtung eines
Schaltsystems, welches einen E/A-Systemanschluss und eine externe Stromversorgung nutzt” oder bei
“Einrichtung eines redundanten Sicherheitskreises”.

(Stattdessen ist das RS232C-Spezialkabel CB-ST-ATMWO050-EB gemal Sicherheitskategorie einzusetzen.)
Fir weitere Einzelheiten beziiglich eines Systems gemaR Sicherheitskategorie Gber ein Not-Aus-Kit mit
Sicherheitskreis-Anschluss IA-101-XA-MW-JS kontaktieren Sie IAI.
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M S E L Steuerung

Bei Bedarf an Ersatzkabeln, z.B. bei Regelungen zur Produktbeschaffung hinsichtlich Austausch von Originalkabeln,
siehe die unten aufgefiihrten Modellbezeichnungen.
(Die Kabel fiir eine zusétzliche Achse sind im Gesamt-Katalog oder entsprechenden Einzel-Katalog nachzuschlagen.)

CB-CAN-MPA[][1[] Integriertes Motor/Enkoderkabel fiir
CB-CAN-MPA[][][]-RB Integriertes Motor/Enkoder-Roboterkabel Zusatzachse RCP4-SA3/RA3/RCP5
* Kabelldngenspezifizierung (L) in [JCJC], max. 20 m. Beispiel: 080 = 8 m.
Pin-Nr.|  Signal Pin-Nr.|  Signal
L 3 oAU —— 1 oAU
—— 5 | VMMV 2 | VMMV
(28.5) (Hinweis 1) 10 | o AW 3 [ 0 AW
vy s
4 - 5 -
=) \ 15 | 0B~ 6 | 0B~
8 | LS+/BK+ 7 | LS+/BK+
) ] 14| LS-/BK= S| LS-/BK=
(Vorderansicht) (Vorderansicht) 12 [ -/A+ ~/A+
17 -///-}3» 2 A_///'\é
Achsenseitig Steuerungsseitig S el R
Bei sich bewegendem Kabel bis 5 m: Biegeradius r > 68 mm LN s S| Brizr
tiber 5 m: Biegeradius r > 73 mm 20 | BK+/LS+ 9 | BK+/LS+
2 | BK/LS- 0 | BK-/LS-
* Das Roboterkabel besitzt eine hhere Biegeermiidungsfestigkeit. 271 LS\,S?D ; LS\—,E;‘D
Der Einsatz mit Kabellkette verlangt immer das Roboterkabel. 15 VCC S led
13 GND 20 | GND
(Hinweis 1) Bei einer Kabellange ab 5 m betragt der Durchmesser @9.1 mm, ; BA_T+ 22 BA_T+
bei einem Roboterkabel betragt der Durchmesser @10 mm. VE — f_ —
24 FG 2 FG
CB-PAC-PIO[II[] PEA-Flachkabel i
MSEL/PCON-CA/MSEP-LC
* Kabelldngenspezifizierung (L) in [JCJC], max. 10 m. Beispiel: 080 = 8 m.
HIF6-40D-1.27R
N [signal] A48 | Querschnitt | | Nr. | signal | A48T | Querschnitt
L A1 | 24V |Braun-1 1 | OUTO |Braun-3
| A2 | 24V | Rot-1 2 [ OUT1 | Rot-3
A3 | _ [Orange-1 3 [ OUT2 |Orange-3|
A4 Gelb-1 4 | OUT3 | Gelb-3
A5 0 | Griin-1 5 | OUT4 | Griin-3
Ohne A6 | INT | Blau-1 6 | OUTS | Blau-3
Stecker ® i A7 | IN2 |Violett-1 7 | OUT6 [ Viokett3
g A8 [ IN3 [ Grau-1 |Flachband-| "ge OUT7 [ Grau3 | Flachband-
i A9 | IN4 [Weit-1 | kabel ® | g9 [oUTS [Weig3 | kebel
i AT0[ IN5 [SchvazT| Press™ | [B10] OUTO [schwarz3|  (Press-
i AT1[ IN6 |Braun-2 | 9eschweiBt) (577 1QUTTO| Braun-4 | geschweiBt)
g8 A12[IN7 | Rot2 | AWG28 | [B12[OUT11[ Rot4 | AWG28
Ohne aE A13] IN8 [Orange- B13|OUT12|Orange-4|
Stecker — ® AT4[ IN9 | Gelb-2 B14[0UT13[ Gelb-4
— Flachbandkabel-Stecker: A15[IN10] Grin-2 B15|0UT14] Griin-4
= HIF6-40D-1.27R (Hirose) A16[IN11] Blau-2 B16|OUT15| Blau-4
Flachbandkabel (20 Adern) x 2 mg :mg \g?alinzz g% — 7\/(",?':1:(44
A19[IN14 [ Weil-2 B19| OV | WeiB-4
A20]IN15 |Schwarz-2 B20| 0V |Schwarz4
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MS E L Steuerung

Empfohlene Beschleunigungs-/Verzogerungseinstellungen fiir SCARA-Roboter

Wenn der Roboter im Dauerbetrieb arbeiten soll, miissen die Betriebseinstellungen innerhalb der Referenzbereiche der
nachfolgenden Diagramme fiir die Beschleunigung/Verzogerung und Dauerlaufrate liegen.

Punkt-zu-Punkt-Betrieb (PTP)* * engl. Point-To-Point 2 100
=1
Die maximale Geschwindigkeit und Beschleunigung/Verzégerung fiir den eine zulassige Last § < 80
tragenden Roboter kann zu 100 % genutzt werden (Optimierungsfunktion fiir Geschwindigkeit § 2
und Beschleunigung/Verzégerung). Die Einstellungen sind entsprechend der zu erreichenden §~§ o0
Zielgeschwindigkeit und Beschleunigung/Verzégerung vorzunehmen. é» g 40
23
o =22
Hinweis A
& 0

« Die Optimierungsfunktion fir Geschwindigkeit & Beschleunigung/Verzégerung kann nicht fiir alle Bewegungs- 0 1 2 3
muster des Roboterbetriebs garantiert werden. Last [kg]

- Bei erheblichen Vibrationen ist die Geschwindigkeit und/oder die Beschleunigung/Verzégerung zu reduzieren,
weil der Roboter sonst ausfallen oder dessen Betriebsfahigkeit vorzeitig zu Ende gehen kann.

4 5 6

Max. Geschwindigkeit bei PTP-Betrieb = 100 %

Bahn-Betrieb (CP)** ** engl. Continuous Path

Die Geschwindigkeit sowie die Beschleunigung/Verzégerung sind auf oder unter den angegeben Werten in den nachfolgenden Diagrammen zu setzen.

Hinweis

- Bei starken Vibrationen sind Geschwindigkeit und/oder Beschleunigung/Verzégerung zu reduzieren, weil der Roboter sonst ausfallen oder seine Betriebsfahigkeit verlieren kann.

IXP-3/4N1808, 2508 IXP-3/4N3515, 4515 IXP-3/4N5520, 6520
3 35 35
g - < 30
3 g - £ E 270 =€
E’; 250 ?;é 250 —g,é 50 240
2o =] T8
= T 200 £ = 200 ==
B 2 s 5 s8] 777 ]
G D 150 S @ 150) S @ 150
3y 28 8
O 00 U T O Y 00
QJ 3
< o Qa
50 50| 50
0 0 0
0 05 1 15 2 25 3 0 05 1 15 2 25 3 0 1 2 3 4 5 6
Last [kg] Last [kg] Last [kg]
o o o
S o3 S o3 S 03
lv ﬂJ .
2 o o
N2 N2 R0
o Qo o
2902 2302 2302
X2 2 g > 2
o = o = =]
c o c o c @
S a S @ Sa
Da Da Da
£Y o0 VYo E0 0
23 23 23
= < =
] 9 ]
b 0 b 0 2 0
@ 0 05 1 15 2 25 3 @ 0 05 1 15 2 25 3 @ 0 1 2 3 4 5 6
Last [kg] Last [kg] Last [kg]

Die Dauerlaufrate entspricht dem Nutzungsgrad, ausgedriickt in der prozentualen Roboter-Betriebseinsatzzeit pro Zyklus. Bei diesem Roboter wird die Dauer-
laufrate begrenzt entsprechend der Umgebungstemperatur, um eine Hitzeentwicklung durch Motoreinheit und Untersetzungsgetriebe zu unterdrticken.
Sowohl im PTP- als auch CP-Betrieb darf der maximale Wert in den Diagrammen unten nicht Gberschritten werden.

Auch soll daran erinnert werden, einen Dauerbetrieb nach 30 Minuten zu unterbrechen.

Hinweis

« Die Dauerlaufrate darf den Hochstwert nicht Uberschreiten, da sonst die Lebensdauer von Motoreinheit und Untersetzungsgetriebe betrachtlich gemindert wirde.

IXP-3/4N1808, 2508 IXP-3/4N3515, 4515 IXP-3/4N5520, 6520
! j
%) Geschwindi Geschwindigkt. ! k
—_ 100 % 60% —_ —_
g 7 ) )
g 70 P s 9
® ® ®
s & = <
= =3 =3
= S & g o 80
T 4 51 51
= =3 =3
% ] ©
a 30 o a
0 70 70
10|
0 60! 60
0 10 20 30 40 0 10 20 30 40 0 10 20 30 40
Umgebungstemperatur [°C] Umgebungstemperatur [°C] Umgebungstemperatur [°C]

20



IXP-SCARA-Serie V3b I )’
INTELLIGENT
Katalog-Nr. 0316-D ACTUATOR
Irrtimer und Anderungen als Folge des
technischen Fortschritts vorbehalten

1A1

Ihr Ansprechpartner fur IAl-Produkte:
Schliter Automation und Sensorik GmbH
Bergstr. 2

D-79674 Todtnau - Germany

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

Internet: www.linerachsensysteme.de
[0 www.schlueter-automation.de

E-Mail: anfragen@schlueter-automation.de

1A, das IAl-Logo, RoboCylinder™, das RoboCylinder™-Logo, IntelligentActuator™ und das IntelligentActuator™-Logo sind Marken oder Produktnamen der IAI Corporation oder ihrer Tochtergesellschaften in den USA, China, Thailand oder Deutschland





