IX scARA Midiroboter

- Reinraumausfuhrung -2 kg Nennlast/10 kg max. |

Serie

IX —

H Modellspez.:
Beispiel:

Standard E/A

P1

Erweiterte E/A

EEE

Modell

NNC5020 —

Kabellange

5L

Steuerungstyp

KETX

Kabellange E/A

2

Spannungsversorgung

* Siehe auch S.10 fiir Einzelheiten der Modellspezifikation * Der oben genannte eine K von Roboter- und Steuerungsbezeichnung.
Technische Daten der Modelle
Positionier- | Maximale | Standard-| Nutzlast 3. Achse (2): | 4. Achse (rotation):
Achsen Arm- | Motor- | Arbeits-| iederhol- | Bewegungs- - zykius- (kg) Druckkraft (N) | Zulassige Nutzlast
Modell lange |leistung| bereich genaviofeit/[igeschwing zett : s ssi
9 9 (mm) digkeit (s) Nenn- | Maxi- | Druck- Max. Zulassiges | Zulassiges
(mm) | (W) (Anm.1) | (Anm.2) | (Anm.3) | wert | mum | vorgang |Druckkraft| Tragheitsmoment|Drehmoment
(Anm. 4) | (Anm. 4) | (kgm?) (Anm.5) | (N'm)
Achse 1|Arm 1 250 400 +120° 6283 mm/s
Achse 2l Arm 2 250 200 145 +0.010 (Mehrachsen-
o -5L- -J-[0-[0-2 |Achse 2|Arm +145° hwindigkeit)
:i mgsgig St EEK( E E E 2 e ] 047 | 2 | 10 | 108 | 152 0.06 33
[IX-NNCS030-5L-KETX-L-T-D20 |y o ol ot Ate| 200 |200MM 1 L0010 | 1393 mm/s
[300 mm]
Achse 4| Drehachse - 100 +360° +0.005 1200°/s

* Geben Sie die erforderliche Steuerung im CJ im vorgenannten Modellcode an. Fiir weitere Einzelheiten, siehe ,Erlauterung der SCARA-Robotermodellspezifikation” (Seite 10).

* Der Wert in eckigen Klammern bezieht sich auf 300 mm lange senkrechte Achsen. Andere Werte beziehen sich im all inen auf Langen der senkrechten Achse von 200 mm und 300 mm.
Gemeinsame technische Daten
Gebertyp Absolute Vakuumanschluss Einzusetzendes Rohr AuBen @12

Verdrahtung durch Anwender

Steckverbinder AWG 26 D-sub, abgeschirmt, 25 Kontakte

Absaugung (Anm. 11)

60 NL/min

AnschluB3 durch Anwender

Pneumatik (AuBen @ 6 mm, Innen @ 4 mm) x 2 (normaler Betriebsdruck 0,8 MPa)
Pneumatik (AuBen @ 4 mm, Innen @ 2,5 mm) x 2 (normaler Betriebsdruck 0,8 MPa|

Reinheitsklasse

GemaB Klasse 10 (0.1 ym)

Umgebungstemp./Feuchtigkeit

Temp.: 0~40°C, Feuchtigkeit: 20~85% relativ od. weniger (nicht kondensierend)

Kabellange (Anm. 6)

Rot, kleine LED Anzeige x 1 (24 V- Spannung muss vorhanden sein.)

Robotergewicht

31,5kg

Bremsschalter (Anm. 7)

Bremsschalter verhindert, dass senkrechte Achse nach unten fallt (24 V- erforderl.)

Kabellange (Anm. 8)

5L: 5 m (standard), 10L: 10 m (wahlweise)
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R Der Wert in eckigen Klammern bezieht sich auf eine 300 mm lange senkrechte 3. Achse. 2007 (S001)
*1: Die vorbereiteten Bohrungen 3-M4, Tiefe 8 reichen bis zur anderen Seite des Armes. Eine lange Befestigungsschraube stoBt auf mechanische ~ Kabel/Rohre Detailansicht der Spitze
Bauteile im Arm; deshalb muss vorsichtig vorgegangen werden. « Kabel fur Geber/Motor 5 m/10 m
*2: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht iberschreiten. ¢ Kabel fur Anwender 5m/10m
*3: Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein-/Ausgangsmodul der Steuerung und 24 V- Spannungsversorgung zum  Kabel fur Bremse 5m/10m
entsprechenden LED-A| im fur den A der vorgeseh Steckverbinder legen. « Luftrohr (3 Stiick) 0,15m
Technische Daten der Steuerung
Verwendete P Max. Anzahl Serielle Spannungs- f A Siehe auch Seite 6 fur Erlauterungen der Anm. 1 bis 11.
Steuerung Spezifikation E/A Kanale Schnittstelle | versorgung Seite Achtung 9
Vielseitig einsetzbar, kann eingesetzt
X-SEL-KETX einfach erweiterbar 176/160 werden 230V 37




IX scARA Midiroboter

X
-Reinraumausfuhrung -2 kg Nennlast/10 kg max. | .
i
H Modellspez.: IR Modell Kabellange M Steuerungstyp ® Standard E/A = Erweiterte /A M Kabellinge E/A =8 Spannungsversorgung J
Beispiel: X ~NNCB020— 5L — KETX — P EEE — — i

* Siehe auch S.10 fir Einzelheiten der Modellspezifikation * Der oben genannte Modellschliissel beinhaltet eine Kombination von Roboter- und Steuerungsbezeichnung.

Technische Daten der Modelle

Positionier- | Maximale | Standard-| Nutzlast 3. Achse (2): | 4. Achse (rotation):

Achsen Arm- | Motor- | Arbeits- ggsgﬁig‘g“ Bge‘:‘;i%‘x}ﬁs' zyzkeILthS- (kg) Druckkraft (N) | Zulassige Nutzlast
wizg2ll lange |leistung| bereich | = (mm) digkeit (s)  [Nenn-| Max- | Druck- | Max. | Zuassiges | Zuassiges
(mm) | (W) (Anm.1) | (Anm.2) | (Anm.3) | wert | mum | vorgang |Druckkraft| Tragheitsmoment |Drehmoment
(Anm. 4) | (Anm. 4) | (kgm?) (Anm.5) | (N-m)
Achse 1|Arm 1 350 | 400 | 120° 7121 mm/s
+0.010 (Mehrachsen-
IX-NNC6020-5L-KETX-I-01-0-2 |Achse 2{Arm 2 250 200 +145° geschwindigkeit) 054 > 10 108 152 0.06 33
[IX-NNC6030-5L-KETX-LI-L-L2] | o o sentiontse| 200 [ggg m] +0.010 | 1393 mm/s
Achse 4|Drehachse - 100 +360° +0.005 1200°/s

* Geben Sie die erforderliche Steuerung im CJ im vorgenannten Modellcode an. Fir weitere Einzelheiten, siehe ,Erlauterung der SCARA-Robotermodellspezifikation” (Seite 10).
* Der Wert in eckigen Klammern bezieht sich auf 300 mm lange senkrechte Achsen. Andere Werte beziehen sich im all inen auf Langen der senkrechten Achse von 200 mm und 300 mm.

Gemeinsame technische Daten

Gebertyp Absolute Vakuumanschluss Einzusetzendes Rohr AuBen @12
Verdrahtung durch Anwender | Steckverbinder AWG 26 D-sub, abgeschirmt, 25 Kontakte Absaugung (Anm. 11) 60 NL/min
Pneumatik (Auen @ 6 mm, Innen @ 4 mm) x 2 (normaler Betriebsdruck 0,6 MPa) | | Reinheitsklasse GemaB Klasse 10 (0.1 ym)
AnschluB3 durch Anwender P ik (AuBen @ 4 | 25 2 ler Betriebsdruck 0.8 MP. —
neumatik (AuBen @ 4 mm, Innen @ 2,5 mm) x 2 (normaler Betriebsdruck 0,8 MPa) | ymgebungstemp./Feuchtigkeit | Temp.: 0~40°C, Feuchtigkeit: 20~85% relativ od. weniger (nicht kondensierend)
Kabellange (Anm. 6) Rot, kleine LED Anzeige x 1 (24 V- Spannung muss vorhanden sein.) Robotergewicht 32,5kg
Bremsschalter (Anm. 7) Bremsschalter verhindert, dass senkrechte Achse nach unten fallt (24 V- erforderl.) | [ Kabellange (Anm. 8) 5L: 5 m (standard), 10L: 10 m (wahlweise)
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* Der Wert in eckigen Klammern bezieht sich auf eine 300 mm lange senkrechte 3. Achse. 020h7 (Se1)
*1: Die vorbereiteten Bohrungen 3-M4, Tiefe 8 reichen bis zur anderen Seite des Armes. Eine lange Befestigungsschraube stot auf mechanische  Kabel/Rohre Detailansicht der Spitze
Bauteile im Arm; deshalb muss vorsichtig vorgegangen werden. « Kabel fir Geber/Motor 5 m/10 m
*2: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht iberschreiten. ¢ Kabel fir Anwender 5m/10m
*3: Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein-/Ausgangsmodul der Steuerung und 24 V- Spannungsversorgung zum  Kabel fur Bremse 5m/10m
entsprechenden LED-Anschluss im fiir den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen. « Luftrohr (3 Stiick) 0,15m
Technische Daten der Steuerung
Verwendete P Max. Anzahl Serielle Spannungs- i A Siehe auch Seite 6 fur Erlauterungen der Anm. 1 bis 11.
Steuerung Spezifikation E/A Kanale Schnittstelle | versorgung Seite Achtung 9
Vielseitig einsetzbar, kann eingesetzt
X-SEL-KETX einfach erweiterbar 176/160 werden 230V 87




|X SCARA Maxiroboter

- Reinraumausfuhrung -5 kg Nennlast/20 kg max. |

H Modellspez.:
Beispiel:

Serie

IX —

Modell

NNC7020 —

Standard E/A

P1

Erweiterte E/A

EEE

Kabellange

5L

Steuerungstyp

KETX

* Siehe auch S.10 fur Einzelheiten der Modellspezifikation * Der oben Modellschlissel eine Kombination von Roboter- und Steuerungsbezeichnung.
| Technische Daten der Modelle
Positionier- | Maximale | Standard-| Nutzlast 3. Achse (z): | 4. Achse (rotation):
AeliEen Arm- | Motor- | Arbeits- | Wiederhol- | Bewegungs-|  zyklus- (kg) Druckkraft (N) | Zulassige Nutzlast
Modell lange |leistung| bereich | 97auigkelt | geschwin- | zeit ; == =
[¢] [¢] (mm) digkeit (s) Nenn- | Maxi- | Druck- Max. Zulassiges | Zulassiges
(mm) [ (W) (Anm. 1) (Anm.2) | (Anm.3) | wert | mum | vorgang | Druckkraft| Traghei D
(Anm. 4) | (Anm. 4) | (kgm?) (Anm.5) | (N'm)
Achse 1|Arm 1 350 750 +125° 6597 mm/s
choe 2l A 2 250 200 . +0.015 (Mehrachsen-
| -5L- -0-0-0- chse 2| Arm +145° jeschwindigkeit)
il aisites e R R RN I RO
[Ix- Al D002 Achse 3| Senkrechte Achse|  — 400 |200mM | 5010 | 1583 mmis
[400 mm]
Achse 4| Drehachse - 200 +360° +0.005 1200°/s

* Geben Sie die erforderliche Steuerung im C im vorgenannten Modellcode an. Fiir weitere Einzelheiten, siehe ,Erlauterung der SCARA-Robotermodellspezifikation” (Seite 10).

[ Gemeinsame technische Daten

Gebertyp

Absolute

Vakuumanschluss

Einzusetzendes Rohr AuBen @12

Verdrahtung durch Anwender

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

Absaugung (Anm. 11)

80 NL/min

AnschluB durch Anwender

Pneumatik (AuBen @ 6 mm, Innen @ 4 mm) x 2 (normaler Betriebsdruck 0,8 MPa)

Reinheitsklasse

GemaB Klasse 10 (0.1 pm)

Pneumatik (AuBen @ 4 mm, Innen @ 2,5 mm) x 2 (normaler Betriebsdruck 0,8 MPa|

Umgebungstemp./Feuchtigkeit

Temp.: 0~40°C, Feuchtigkeit: 20~85% relativ od. weniger (nicht kondensierend)

Kabellange (Anm. 6)

Rot, kleine LED Anzeige x 1 (24 V- Spannung muss vorhanden sein.)

Robotergewicht

60 kg

Bremsschalter (Anm. 7)

Bremsschalter verhindert, dass senkrechte Achse nach unten fallt (24 V- erforderl.)

Kabellange (Anm. 8)

5L: 5 m (standard), 10L: 10 m (wahlweise)
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*1: Die vorbereiteten Bohrungen 3-M4, Tiefe 8 reichen bis zur anderen Seite des Armes. Eine lange stoBt auf Kabel/Rohre 518 hoh! J L Schnitt A-A
Bauteile im Arm; deshalb muss vorsichtig vorgegangen werden. * Kabel fur Geber/Motor ~ 5m/10m 25h7 (Ban)
*2: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht iiberschreiten.  Kabel fir Anwender 5m/10m v —
*3: Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein-/Ausgangsmodul der Steuerung und 24 V- Spannungsversorgung zum  Kabel fiir Bremse 5m/10m Detailansicht der Spitze
D-Anschluss im fir den d Steckverbinder legen. « Luftrohr (4 Stiick) 0,15m _—

*4: Der [\nschluss kann auch in umgekehrter Richtung angebaut werden

(dazu wird der Stopfen 3/8 entfernt und gegen den Anschl

uss ausgetauscht).

Technische Daten der Steuerung

Verwendete P Max. Anzahl Serielle Spannungs- "

Steuerung Spezifikation E/A Kanale Schnittstelle | versorgung Seite
Vielseitig einsetzbar, kann eingesetzt

X-SEL-KETX einfach erweiterbar 176/160 werden 230V 87

JAN

Achtung

Siehe auch Seite 6 fur Erlauterungen der Anm. 1 bis 11.

* Siehe auch Seite 6 fur weitere Hinweise.




|X SCARA Maxiroboter

X
- Reinraumausfuhrung / 800 mm 5 kg Nennlast/20 kg max. | ——
i
H Modellspez.: IEEE Modell Kabellange g Steuerungstyp g Standard E/A g Erweiterte E/A g Kabellange E/A g Spannungsversorgung
Beispiel: IX —NNN8020— 5L — KETX — P1 EEE — 2 J s

* Siehe auch S.10 fir Einzelheiten der Modellspezifikation * Der oben genannte Modellschliissel beinhaltet eine Kombination von Roboter- und Steuerungsbezeichnung.

|| Technische Daten der Modelle

Positionier- | Maximale | Standard-| Nutzlast 3. Achse (z): | 4. Achse (rotation):

: iederhol- | Bewegungs-| zyklus- ki Druckkraft (N Zulassige Nutzlast
Achsen Arm- | Motor- | Arbeits-| 'eCermo= L ! (kg) ruckkraft (N) g
Modell lange |leistung| bereich | 9"uIgkeit | geschwin- | zeit ; e e
g ¢} (mm) digkeit (s) Nenn- | Maxi- | Druck- Max. Zulassiges | Zulassiges
(mm) | (W) (Anm.1) | (Anm.2) | (Anm.3) | wert | mum | vorgang |Druckkraft| Tragheitsmoment | Drehmoment
(Anm. 4) | (Anm. 4) | (kgm? (Anm.5) [ (N'm)
Achse 1{Arm 1 450 750 +125° 7121 mm/s
choe 2l A 2 250 200 e +0.015 (Mehrachsen-
o -5L- -[J-[J-[1-2 |Achse 2[Arm +145° hwindigkeit
rowouma ooy S s |5 || | | oo |
X Al 002 Achse 3| Senkrechte Achse|  — 400 200mm |- 16010 1583 mm/s
[400 mm]
Achse 4|Drehachse - 200 +360° +0.005 1200°/s

* Geben Sie die erforderliche Steuerung im O im vorgenannten Modellcode an. Fiir weitere Einzelheiten, siehe ,Erlauterung der SCARA-Robotermodellspezifikation” (Seite 10).

[| Gemeinsame technische Daten

Gebertyp Absolute Vakuumanschluss Einzusetzendes Rohr AuBen @12
Verdrahtung durch Anwender | 25-adriges abgeschirmtes Kabel AWG26 D-sub/25-Kontakistecker Absaugung (Anm. 11) 80 NL/min
AnschiuB durch Anwender | Preumetik (Ausen @ 6 mm, Innen @ 4 mm) x 2 (vormaler Betriebsdruck 0,8 MPa) Reinheitsklasse Gema Klasse 10 (0.1 ym)
Pneumatik (AuBen @ 4 mm, Innen @ 2,5 mm) x 2 (normaler Betriebsdruck 0,8 MPa) [ ymgebungstemp./Feuchtigkeit | Temp.: 0~40°C, Feuchtigkeit: 20-85% relativ od. weniger (nicht kondensierend)
Kabellange (Anm. 6) Rot, kleine LED Anzeige x 1 (24 V- Spannung muss vorhanden sein.) Robotergewicht 62 kg
Bremsschalter (Anm. 7) Bremsschalter verhindert, dass senkrechte Achse nach unten fallt (24 V- erforderl.) | [ Kabellange (Anm. 8) 5L: 5 m (standard), 10L: 10 m (wahlweise)
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*1: Die vorbereiteten Bohrungen 3-M4, Tiefe 8 reichen bis zur anderen Seite des Armes. Eine lange i stoBt auf mechanisch Kabel/Rohre =] T Schnitt A-A
Bauteile im Arm; deshalb muss vorsichtig vorgegangen werden. « Kabel fir Geber/Motor ~ 5m/10 m 18, hohl ‘ L
*2: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht iiberschreiten. « Kabel fur Anwender 5m/10m 525h7 ('a )
*3: Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein-/Ausgangsmodul der Steuerung und 24 V- Spannungsversorgung zum « Kabel fir Bremse 5m/10m —
entsprechenden LED-Anschluss im fiir den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen. « Luftrohr (4 Stiick) 0,15m Detailansicht der Spitze
*4: Der Anschluss kann auch in umgekehrter Richtung angebaut werden (dazu wird der Stopfen 3/8 entfernt und gegen den Anschluss ausgetauscht). —_—
Technische Daten der Steuerung
Verwendete T Max. Anzahl Serielle Spannungs- : A Siehe auch Seite 6 fur Erlauterungen der Anm. 1 bis 11.
Steuerung Spezifikation E/A Kanale Schnittstelle | versorgung Seite oG 9
Vielseitig einsetzbar, kann eingesetzt
X-SEL-KETX h f ’ 176/160 230V 37
einfach erweiterbar werden * Siehe auch Seite 6 fir weitere Hinweise.




