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IX scARA Serie

IX INHALTSUBERSICHT

[SCARA Serie]

Standard- N N N
ausfuhrung

Die Scara-Roboter in

der Standardausfuhrung
zeichnen sich durch
hdchste Leistung und
Anwenderfreundlichkeit in
ihrer Klasse aus. Wahlbare
Armlangen (von 250 mm
bis 800 mm) bieten Ihnen
die erforderliche Flexibilitat,
ein breites Anwendungs-
feld abzudecken.

IX-NNN2515 ---eveeoeeeenees P11
IX-NNN3515 - P12
IX-NNN5020 (5030) - P13
IX-NNN6020 (6030) - P14
IX-NNN7020 (7040) - P15
IX-NNN8020 (8040) - P16

Hochgeschwindig-
keitsausfilhrung

Die Hochgeschwindig-
keitausfuhrung bietet eine
hodhere Leistung fur eine
kurzere Zykluszeit.

IX_NSN5016 44444444444444444444 P17
IX_NSN5016 44444444444444444444 P18

Staub-/spritzwasser-
geschiitzte Ausfithrung

Die staub-/spritzwasser-
geschutzte Konstruktion
erfullt die Bedingungen
nach IP65. Dieser Roboter
ist fur den Einsatz unter
ungunstigen Umgebungs-
bedingungen, bei denen

er feinkdrnigem Staub und
Spritzwasser ausgesetzt ist,
geeignet.

IX_NNW2515 .................. P1g
IX_NNW3515 .................. PZU
IX-NNW5020 (5030) P21
IX-NNW6020 (6030) - P22
IX-NNW7020 (7040).... P23
IX-NNW8020 (8040).... P24

Ausfuhrung fur
Wandmontage

Dieser Roboter wird fur
seinen Einsatz an der Wand
befestigt. Damit kann der
Raum unterhalb des Scara-
Roboters in idealer Weise
ausgenutzt werden und gibt
Ihnen so die Mobglichkeit,
Ihre Maschinen entsprech-
end auszulegen.

IX-TNN3015 oo P25
|X-TNN3515 .................. PZB
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Ausfiihrung filr inverse N N
Wandmontage

Dieser Roboter gleicht dem
fur Wandmontage (TNN),
wird aber umgekehrt mon-
tiert. Der UNN ist die ideale
Losung fur Einsatzfalle, in
denen der Roboter "Uber
Kopf" arbeiten muss.

IX_UNN3U15 ................... P25
IX_UNN3515 ................... P26

Ausfuhrung fur
Deckenmontage

Dieser Roboter wird fur
seinen Einsatz an der
Decke befestigt. Damit
kann der Raum unterhalb
des Roboters in idealer
Weise ausgenutzt werden
und gibt IThnen die Moglich-
keit, Ihre Ausrustung
entsprechend auszulegen.

IX-HNN5020................ P27
IX-HNNGO20................. P28
IX-HNN7020 (7040)..... P29
IX-HNN8020 (8040)..... P30

Ausfithrung fiir inverse
Deckenmontage

Dieser Roboter gleicht dem
fur Deckenmontage (HNN),
wird aber umgekehrt mon-
tiert. Der INN ist die ideale
Losung fur Einsatzfalle, in
denen der Roboter "Uber
Kopf" arbeiten muss.

IX-INN5020.................. P27
IX-INN6020.............. P28
IX-INN7020 (7040)......P29
IX-INN8020 (8040) ......P30

Reinraum-
Ausfuhrung

Dieser Roboter verursacht
nur geringste Staubent-
wicklung und ist somit ideal
fur Einsatze in einer Rein-
raumumgebung. Die Luft
innerhalb des Roboters
kann zur Erzeugung eines
Unterdruckes abgesaugt
werden, wenn Bedingungen
nach Reinraumklasse 10
erfullt werden mussen.

IX-NNC2515................. P31
IX-NNC3515................. P32
IX-NNC5020 (5030)......P33
IX-NNC6020 (6030)......P34
IX-NNC7020 (7040)......P35
IX-NNC8020 (8040)......P36



IX scARA Serie

Die neuen Scara-Roboter der IX-Serie garantieren Spitzenleistung
in ihrer Klasse und ein exzellentes Preis-Leistungsverhaltnis

Nach Neubetrachtung und Uberarbeitung aller Baugruppen verfugen
die Roboter der IX-Serie in jeder Hinsicht Uber die besten Leistungs-
daten ihrer Klasse, beginnend mit Hochgeschwindigkeitsbewegungen
Uber Nutzlast bis hin zur Positionierwiederholgenauigkeit. Die IX-Serie
Ubertrifft inre Mitbewerber bei Anwenderfreundlichkeit, Anordnungs-

Hochleistungsfahig

Schnelle Verfahrgeschwindigkeit, hohe
s Nutzlast und Genauigkeit

Standardzykluszeit: 0,44 s (*1)
Positionierwiederholgenauigkeit: +0,01 mm/+0,005° (-2)
Maximale Nutzlast: 20 kg (*3)

*1 Die Standardzykluszeit ist die Zeit fir eine reziproke Bewegung uber eine

senkrechte Strecke von 25 mm und einen waagerechten Weg von 300 mm
(Grobpositionierung).

*2 Bei einer Armlange von 700/800 mm betragt 300 mm (12 Zol 25 mm
die Wiederholgenauigkeit +0,015 mm/+0,005°. (1 Zoll)

*3 Bezogen auf eine Armlange von 700/800 mm.

2 s Kompakte und steife Konstruktion

moglichkeit und Preis-Leistungsverhaltnis.

Anwenderfreundlich

4 s Einfache Anschlussbedingungen

Im Vergleich zur Vorganger- /,,-f\\
Serie IH sind die Modelle der
IX-Serie wesentlich kleiner. ’

\
\

Die Roboter der IX-Serie
verfugen Uber eine hohe
Steifigkeit durch ihren Aufbau
in Leichtbauweise. Der Arm
besteht aus Strangguss-
aluminium, um die Tragheits-
beanspruchung zu verringern.

Wesentlich verbesserte Nachfuhr-
= genauigkeit und Interpolation.

Oben auf dem Roboter befindet sich ein fur den Anwender
vorgesehener D-sub/25-Kontakt-Steckverbinder.

Daruiber hinaus sind fur den Anwender je zwei Pneumatik-
anschlusse mit @4 mm und @6 fur unterschiedliche Verwendung
vorhanden.

Mit dem Bremsschalter am Roboter kann die Bremse gedffnet
werden, selbst wenn die Stromversorgung zur Steuerung aus-
geschaltet ist (“1).

..Ansch % *1 Unabhangig davon, ob
der Bremsschalter betatigt
z wurde oder nicht, muss
eine 24 V- Spannung zur
Verfugung gestellt werden.
*2 Die Warnleuchte muss
vom Anwender verdrahtet
werden.

5 a Einfache Programmierung

Die Roboter der [X-Serie bieten eine  p1 startposition
wesentlich verbesserte Bahngenauig-
keit und Interpolation als Ergebnis
einer hoheren Verarbeitungsge-
schwindigkeit der Steuerung und
steifer Roboterkonstruktion.

Der Roboter kann ebenfalls drei- P20 Zielposition
dimensionale Kreis- und Bahnbewe-

gungen fir problemlose und genaue
Beschichtungsarbeiten abfahren.

3

e e Ee ez Das Verfahren entlang einer Bahn stiltzt sich
PATH P1 P20 auf viele Positionsdaten, die mit einer
einzigen Programmzeile abgefahren werden kann.

Die Roboter der 1X-Serie arbeiten mit der Program-
miersprache Super-SEL, die bei kartesischen
IAI-Robotersystemen schon langjahrig angewendet
wird. Mit dieser Super SEL-Programmiersprache
kdbnnen komplexe Aufgaben ohne groBen Aufwand
programmiert werden. Das erforderliche Programm
kann sofort ohne Kenntnis der Robotersprache erstellt
werden.

Besonderheiten

6 Fugebewegung )
s der Z-Achse A

Eine Warnleuchte zeigt alle im Roboter auftretenden Fehler an (-2).

Die Z-Achse (senkrechte Achse) :
kann gegen das Werkstuck

gedruckt werden, um so den Ro-

boter fur Presspassungen einzu-

setzen oder ein vorgegebenes :: l
Moment aufzubringen. 1;‘L
e

Unkomplizierte Kollisions-
= iiberwachungszonen

+

e

Innerhalb des Arbeitsbereiches des Robo-

ters kdnnen bis zu 10 Kollisionstiberwa- -
chungszonen eingerichtet werden. Wenn ‘:T]
das Werkstick in eine Uberwachungszone

eintritt, gibt der Roboter ein Warnsignal

aus.
* Das Werkstiick muss jedoch innerhalb einer Zone fiir
mindestens 5 ms verbleiben, um exakt erkannt zu werden.

3

A —

[ CCCCCCC
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Komplette absolut ge-
» steuerte Bewegungsfolgen

Alle Modelle sind mit 17-bit seriellen absoluten

Messgebern ausgerustet. Prazise Positionierbewe
gungen kdnnen so ausgefuhrt werden, ohne dass
der Roboter jedes Mal zu seinem Nullpunkt zurtick-
kehren muss. Wenn erforderlich, kann der Roboter
auf einfache und exakte Weise mit Hilfe ein
zweckentsprechenden Vorrichtung absolut
werden (siehe ,Roboteroptionen” auf Seit
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Technische Daten

max. MehrachsengeschwmdlgkeH (mmvs) SztaEF o Nutzlast( b rechten Achse Model Seite
250 | 350 | 500 | 600 | 700 | 800 st Nt S Opion |
W) || Wl || G || G || oo | (sec) | (kg) | | (mm) |

I Sz 046| 1 | 3 [ 150 | - |IX-NNN2515 P11
y mm/s
; 3979
e iy 053 1 | 3 | 150 | - [IX-NNN3515 P12
Normal- 6283 044 | 2 | 10 | 200 | 300 |IX-NNN5020 (5030) | P13
ausfiih- s
run i
NNN ]'\ nel 052| 2 | 10 | 200 | 300 |Ix-NNN6O20 (6030) | P14
™ 6597
] . e 050 5 | 20 | 200 | 400 [IX-NNN7020(7040) | P15
7121
| 052 5 | 20 [ 200 | 400 fIX-NNN8020 (8040) | P16
. 0,29
g&:ﬁ%ﬁig. "\ i Bl 1| 3 |60 | - |ncNsNsote P17
ernsaus- et
fuirung L 5236 038
NSN i s Ot}’sg 1 3 [ 160 | - |IX-NSN6016 P18
f 3142 ol
f) 142 051 1 | 3 [ 150 IX-NNW2515 P19
|I
3979
o ¥ o 059 1 | 3 [150 | - [IX-NNW3515 P20
auo-
spritz-
Wg‘ssﬁf;zt ?nﬁf 049 | 2 | 10 | 200 | 300 | IX-NNW5020 (5030) | P21
geschiitzte -
Aus- |
o i 72l 055| 2 | 10 | 200 | 300 |IX-NNWG020 (6030) | P22
NNW s
vU2 e 052 | 5 | 20 | 200 | 400 | Ix-NNW7020(7040) | P23
7121
s | 052 | 5 | 20 | 200 | 400 | IX-NNW8020(8040) | P24
AUSfUh- - b 3560
mgrfg;) 'N <1 s 049 1 | 3 | 150 | - |IX-T(U)NN3015 P25
e j,{ b1l 3979
?((L)Jr;tl\?ﬁe T UNN mm/s 053 1 3 150 i IX-T(U)NN3515 P26
I TT gﬁsss 044 | 2 10 [ 200 | - | IX-H(1)NN5020 P27
Ausfi- [ 7121
wots T U . 052| 2 | 10 | 200 | - | X-H(I)NN6020 P28
Decken-
nore n_ . 6597 050 | 5 | 20 | 200 | 400 | Ix-H(NN7020(7040) | P29
_. 7121
2! ],NN (s | 052 | 5| 20 | 200 | 400 | IX-H(1)NN8020(8040) | P30
3 3142 -
") e 049 1 | 3 | 150 IX-NNC2515 P31
¥ 3979
ke 058| 1 | 3 [150 | - |IX-NNC3515 P32
Reinraum- 6283
s oeos 047 | 2 | 10 | 200 | 300 [IX-NNC5020 (5030) | P33
Uhrung
NNC 7121
) e 054 | 2 | 10 | 200 | 300 |IX-NNCG020 (6030) | P34
) 6597
N . > 052| 5 | 20 | 200 | 400 |IX-NNC7020 (7040) | P35
7121
e 052 5 | 20 | 200 | 400 |IX-NNC8020 (3040) | P36

5 (*1) Die Nennnutzlast bezeichnet die groBte Last, die bei maximaler Arbeitsgeschwindigkeit transportiert werden kann. Die maximale Nutzlast ist als die groBte Last definiert, die bei verringerter Beschleunigung bewegt werden kann.
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ix-serie BE@sondere Merkmale

| <SCARA-Typ IX-NNN/NSN/NNW/TNN/UNN/HNN/INN/NNC> |

1 ) +Wiederholgenauigkeit* ist die Positioniergenauigkeit bei sich wiederholenden Bewegungen zu einer
: H : abgespeicherten Position. Sie ist aber nicht der ,absoluten Positioniergenauigkeit” gleichzusetzen.
WlederhOIQenaUngelt Die angegebene Wiederholgenauigkeit wird bei einer konstanten Umgebungstemperatur von 20°C

gemessen.
2) Die angegebene maximale Verfahrgeschwindigkeit ist die Geschwindigkeit, die bei einer Punkt-zu-Punkt-
H Steuerung zwischen zwei Punkten erreicht wird.
MaXI ma!e V_erfa_h r Hochgeschwindigkeitsbewegungen sind auf Grund des Bahnsteuerverhaltens begrenzt (erforderliche
geschwindigkeit Interpolation).
3 Die ,Standardzykluszeit bezieht sich auf die Zeit, die fur eine reziproke Hubbewegung Uber eine senkre-
- chte Strecke von 25 mm oder einen waagerechten Weg von 300 mm (Grobpositionierung) bendtigt wird.
Standardzykluszeit 300mm
<Achtung>
Die angegebene Zykluszeit bezieht sich auf eine Nutzlast von 2 kg (5 kg Nutzlast bei
einer Armlange von 700/800 mm) und maximaler Arbeitsgeschwindigkeit. 25mm
Roboter darf nicht ununterbrochen mit max. Geschwindigkeit arbeiten! l l

4 »3. Achse: Druckkraft” stellt die Druckkraft dar, die am vorderen Ende der senkrechten Achse wirkt. Der

Wert unter ,max. Druckkraft gibt die maximale Druckkraft wieder, wenn ein programmierter Positions-
3- AChse: DTUCkkraﬂ befehl ausgefuhrt wird. Der Wert unter ,Maximale Druckkraft” verweist auf die maximale Druckkraft bei
einer normalen Positionierbewegung. Wenn ein Druckvorgang bei einer normalen Positionierbewegung
ausgefuhrt wird, kann eine momentane Kraftspitze, die der dreifachen Druckkraft entspricht, auftreten.
Zum Ausfuhren solch eines Druckvorganges muss ein Druckbefehl programmiert sein.

5 4. Achse: Zulassiges Tragheitsmoment* gibt das zulassige Tragheitsmoment der 4. Achse des SCARA-
. . . Roboters, berechnet auf den Drehpunkt, an.
4- AChse . ZU |aSS|geS Der Versatz vom Drehpunkt der 4. Achse zum Schwerpunkt des Werkzeuges darf 40 mm nicht Uberschre-
Trag he|tsmoment iten. BefinFIet sich dgr S.chw.erpunkt des Werkzeuges im groBeren Abstanq vom Drehpunkt der 4. Achse,
mussen die Geschwindigkeit und/oder Beschleunigung entsprechend verringert werden.

6) Die Warnleuchte befindet sich auf dem 2. Arm des SCARA-Roboters.
Sie kann so verdrahtet werden, dass sie bei einer bestimmten Bedingung aufleuchtet, zum Beispiel,

WarnIeUChte wenn die Steuerung einen Fehler verursacht. Um die Warnleuchte einzusetzen, muss der Anwender
die Verdrahtung so ausfuhren, dass die Warnleuchte auf ein Ausgangssignal der Steuerung anspricht
und eine 24 V Gleichspannung zum entsprechenden LED-Anschluss ausgibt.

7) Der Bremsschalter befindet sich ebenfalls auf dem 2. Arm des Roboters neben der Warnleuchte.
Um die Bremse zu lésen, muss eine 24 V-Spannung unabhangig davon, ob der Bremsschalter einge-

BremSSChaIter schaltet ist oder nicht, bereitgestellt werden. (24 V-Spannung von einer eigenen Stromversorgung, die
von der 24 V-Spannungsversorgung fur die Ein-/Ausgange getrennt ist).

8) Die Kabel fur Motor und Geber der SCARA-Roboter werden direkt am Roboter angeschlossen.

. Die Roboter der IX-Serie verfugen Uber keine Steckverbinder, so dass eine Anderung der Kabellange am

Kabellangen gelieferten Roboter aufwendig wird.
Bei der Bestellung sollte deshalb eine Lange von 5 m (Schlussel: 5L) oder 10 m (10L) bevorzugt werden.
(Die Lange der Pneumatikanschlusse betragt 150 mm.)

9) Der Schutzgrad bezeichnet die SchutzmaBnahmen fur die Antriebe gegen das Eindringen von Wasser und
festen Korpemn.

SCh utZg rad IP%ﬂDie Antriebseinheit ist gegen das Eindringen fester Korper soweit geschiitzt, dass Staub nicht hinein gelangen kann.

T Die Antriebseinheit ist gegen das Eindringen von Wasser soweit geschiltzt, dass eindringendes Wasser die

(SCh Utzaus rUStu n g) Antriebseinheit nicht beschadigen kann, wenn ein Wasserstrahl unter einem definierten %Vinkel auftrifft.

1 0) Um die staub-/spritzwassergeschutzte Ausfuhrung in einer IP65-Umgebung einsetzen zu kbnnen, muss
Luft vom seitlichen Schnellverbinder (oder an der Ruckseite) des Robotergestelles (als Sperrluft) zugefuhrt

Sperrl uftdruck werden. Der Sperrluftdruck muss der allgemein gllltigen Spezifikation fur alle Robotertypen entsprechen
(d.h., die unter Druck zugefuhrte Luft muss sauber und trocken sein und einen Taupunkt von —20°C oder
darunter aufweisen).

1 1 ) Um die Reinraumausfuhrung in einer Umgebung, die der Reinraumklasse 10 entspricht, einzusetzen,
muss die Luft aus dem Roboter Uber den seitlichen Schnellverbinder (oder an der Ruckseite) des

In nerer U nterd rUCK Robotergestelles abgesaugt werden. Die Absaugleistung muss der allgemein gultigen Spezifikation fur
alle Robotertypen entsprechen.
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x-serie  OyStemubersicht

Handprogram-
Q miergerat
0 Modell: IA-T-X/XD/XA
D (Vom Anwender bereitzustellen)
Motorkabel 5 m (Standard)
(Not-Aus-Schalter)
Kabel des Messgebers 5 m (Standard) 4m
Steuerun
b 3 ‘-
& S
- PC Verbindungsleitung (5 m)
Stromversorgungs- D I:I D Typ: CB-ST-E1MWO050-EB )
kabel fur Bremse (5 m) (geliefert mit PC-Software) PC-Software (wahlweise)
(Y-Endanschluss) (Siehe auch Seite 43.) Modell IA-101-X-MW
|:| (Siehe auch Seite 43.)
4 A
Anwenderkabel (5 m) 4
(Y-Endanschluss) /
Flachkabelfir E/A (2m) it v
Typ: CB-X-PI0020 A
(Siehe unten.) -DeviceNet (*1)
24 V- «CC-Link (*2)
Strom- *ProfiBus (*1) (Anm. 1) Ein Teach-in Bedienpult alter als Version 1.08 kann
versorgung *Ethernet nicht verwendet werden.
g Serielle Schnittstelle (Anm. 2) PC-Software alter als Version 2.0.0.0 kann nicht
SPS ‘RS232C verwendet werden.
‘RS422 (*1) DeviceNet ist ein registriertes Warenzeichen von
*RS485 ODV,_A. o o .
(*2) CC-Link ist ein registriertes Warenzeichen der
Mitsubishi Electric Corporation.
! (*3) ProfiBus ist ein registriertes Warenzeichen der
(Vom Anwender bereitzustellen) Siemens AG.
B Roboterzubehor B Steuerungszubehor
L WamzeIChen i FIaChkabeI fur E/A * Eingabe der erforderlichen Kabellange (L) bis zu 10 m in OOIO. Beispiel: 080 =8 m
H . *
* Aufstelldichtungen Typ: CB-X-PIO OOIO1* i - 1

¢ Osenschrauben
 Service-Stecker

Kein
Stecker

\Flachkabel (50 Adem)

Nr. | Farbe | Leitung | Nr. | Farbe | Leitung | Nr. | Farbe | Leitung
1 |Braun1 18 |Grau?2 35 |Grun 4

2 |Rot1 19 [Wei3 2 36 |Blau 4

3 |[Orange 1 20 [Schwarz2 37 |Rosa4

4 |Gelb 1 21 |Braun3 38 |Grau 4

5 |Grun1 22 |Rot3 39 [Weil3 4

6 |[Blau1 23 [Orange 3 40 [Schwarz4

7 |Rosa1 24 [Gelb3 41 |Braun5

8 [Grau1 |Flach- 25 |Grun3 | Flach- 42 |Rotb Flach-
9 [WeiB1 |kabel, 26 [Blau3 | kabel, 43 |Orange 5| kabel,

10 [Schwarz 1 |druckge- [[57 [Rosag | druckge- [44 [Gelb5 | druckge-
11 |Braun2 |schweiBt | 28 [Grau3 |schweiBt| 45 [Grun5 | schweilt

12 |Rot2 29 [Wei33 46 |Blaus

13 |Orange 2 30 [Schwarz3 47 |Rosab
14 [Gelb2 31 |Braun4 48 |Grau b
15 |Grun2 32 |Rot4 49 |WeiB5

Wahlweises Zubehor der Roboter o s o ot 20 1SS
Bezeichnung Modell Beschreibung Seite

Batterie fur Absolutdaten AB-3 Speicherbatterie fur Absolutdaten des Gebers
Vorrichtung fur absoluten Reset JG-1~3 Vorrichtung, um eine absoluten Reset vorzunehmen 8
Flansch IX-FL-1~3 Flansch zur Befestigung eines Werkzeuges am vorderen Ende der Z-Achse

Wahlweises Zubehor fur die Steuerung

Model | Becovabung

Handprogrammiergerat JA-T-X Eggloe%lhc#gt Eingabe u. Anderung von Positionsdaten, Programmen, Parametern, usw., sowie manuelle
Handprogrammiergerat (mit Totmannschalter) IA-T-XD IA-T-X mit Totmannschalter
Handprogrammiergerat (ANSI) IA-T-XA Erfullt Bedingungen nach CE/ANSI 43

Ermoglicht Eingabe und Anderung von Positionsdaten, Programmen,
PC-Software (PC) IA-101-X-CW | Parametern, usw., sowie manuelle Bedienung.
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Roboteroptionen

Speicherbatterie fur Absolutdaten

Diese Batterie speichert die Absolutdaten der Messgeber. (Einsetzen
der Batterie innen an der riickseitigen Abdeckung der SCARA-Roboter.)

AB-3 | Fur alle Modelle
AB-3
KalibriermaB fur absolutes Nullen
Dieses KalibriermaB wird fiir absolutes Nullen benutzt, wenn die . e -
absoluten Daten eines Messgebers nicht mehr vorhanden sind. - _ "‘::_’; v //
Modell Bemerkung : o / 7
JG-1 Armlange 500/600 =8
JG-2 Armléange 250/350 JG-1 JG-2
JG-3 Armlange 700/800

JG-3

Flansch oss

Ein Adapterflansch ist zum Anbau eines Werkzeuges an der vorde- "—3:1 T L SRR
ren mechanischen Schnittstelle des Z-Achsenarmes erforderlich. = 1 i 1 ; } ;
‘VL@ 5 : i : 5 ©el
" R — ] 0 min} D I
IX-FL-1 Armlange 500/600 o e = NJ T e ‘ N& i ‘ ‘
IX-FL-2 Armlange 250/350 L—J”Z‘i"o’
IX-FL-3 Armlange 700/800 2055

IX-FL-2 IX-FL-1 IX-FL-3
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x-serie 1yPeN (Ausfuhrungen) der SCARA Robotermodelle

Siehe gegentiberliegende Seite fur Einzelheiten der Baugruppentypen der unterschiedlichen Modelle (D bis ®).
Die Auswahlmbglichkeiten fur jeden Typ variieren zwischen den einzelnen Robotermodellen. Die genauen Angaben finden Sie auf
der zu dem einzelnen Roboter gehorigen Seite.

® @ ® ® @

Steuerungs- Erweiterte Flachkabellange Spannungs-
typ Ein-/Ausgange f. Ein-/Ausgange versorgung

Kabellange

Standard PIO)

NNN2515
NNN3515
NNN5020

NNN5030
SCARA-Roboter, NNN6020

1 [Normal- - - - - - - -
ausfithrung NNN6030

NNN7020
NNN7040
NNN8020
NNN8040

SCARA-Roboter,
Hochgeschwin- NSN5016
digkeits- NSN6016
ausfuhrung

NNW2515
NNW3515
NNW5020
SCARA-Roboter, NNW5030
staub-/spritz- NNW6020
wassergeschiitzte NNW6030
Ausfithrung NNW7020
NNW7040
NNwW8go020
NNW8040 N1
P1
IX 5L Dv EEE,

oo [ KE™X /1 cc [ etc. [ |

o Ul wmN

TNN3015
SCARA-Roboter, UNN3015
Wandmontage TNN3515
UNN3515

ET

HNN5020
INN5020
HNN6020
SCARA-Roboter, INN6020
Deckenmontage HNN7020
INN7020
HNN8020
INN8020

NNC2515
NNC3515
NNC5020

NNC5030
SCARA-Roboter, NNC6020

6 |Reinraum- - - - - - - -
ausfithrung NNC6030

NNC7020
NNC7040
NNC8020
NNC8040
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Abweichend von anderen IAlI-Robotern muss der SCARA-Roboter immer zusammen mit der Steuerung bestellt werden.
Die Positionen @ bis @ sind fur die Spezifizierung der SCARA-Roboter.
Die Positionen @ bis ® sind fur die Spezifizierung der Steuerung.

Geben Sie die entsprechende Serie an.

® Kabellange

Legen Sie die Lange des Verbindungskabels zwischen Roboter
und Steuerung fest, entweder 5L (5 m) oder 10L (10 m).
Abweichend von Einachs-Roboter, sind die Roboter der IX-
Serie nicht mit einem steckbaren Kabel ausgestattet. Das
Kabel ist direkt am Roboter angeschlossen.

® Modell

Wabhlen Sie das Modell (Standard, Hoch-Geschwindigkeit,
Staub-/spritzwassergeschutzt, Wand- oder Deckenbefesti-
gung), Armlange und Lange der Z-Achse aus.

NNN - Normalausfihrung UNN Wandmontage (inverse Ausfuihrung)

NSN  Hochgeschwindigkeitsausfuhrung  HNN  Deckenmontage

NNW  staub-/spritzwassergeschiitzte INN  Deckenmontage (inverse Ausfuhrung)
Ausfuhrung NNC Reinraumausfihrung

TNN Wandmontage

@ Steuerungstyp

Zugehorige Steuerung fur den IX-SCARA-Roboter:
X-SEL-KETX

® Spezifikation der Standard-Ein-/Ausgange (Steckplatz 1)*
Geben Sie die Spezifizierung der Standard Einschube fur Ein-/Ausgange der Steuerung an.

N1: [NPN Standard-PIO] Ein NPN-PIO-Modul mit 32 Ein- und 16 Ausgangen befindet sich als Standardbestuickung in der Steuerung.
P1: [PNP Standard-PIO] Ein PNP-PIO-Modul mit 32 Ein- und 16 Ausgangen ist verfugbar.

DV: [Netzwerkmodul - Anschlussspezifikation] Ein optonales Netzwerkmodul mit maximal 256 Ein- und 256 Ausgéangen.

CC: [CC-Link Anschlussspezifikation] Optionales CC-Link-Modul, das Uber maximal 256 Ein- und 256 Ausgange verfugt.

PR: [ProfiBus Anschlussspezifikation] Ein optionales ProfiBus-Modul mit maximal 256 Ein- und 256 Ausgangen.

ET: [Ethernet Anschlussspezifikation] Ein optionales Ethernet-Modul fur Datenubertragung.

® Spezifikation erweiterter Ein-/Ausgange (Steckplatz 2 - 4)*

Geben Sie die Spezifikation der zusatzlichen Einschube fur die Steuerung an.
Ein Erweiterungsmodul kann am Einschub 1, 2 oder 3 der KETX-Steuerung eingebaut werden.
Der Einschubtyp wird mit einer dreistelligen Codenummer (EEE) ausgewahit.

E: [Nicht belegt] Dieses Erweiterungsmodul ist nicht belegt.

N1: [NPN Erweiterungsmodul-PIO] Ein NPN PIO-Modul mit 32 Ein- und 16 Ausgangen ist verfugbar.
N2: [NPN Erweiterungsmodul-PIO] Ein NPN PIO-Modul mit 16 Ein- und 32 Ausgangen ist verfugbar.
P1: [PNP Erweiterungs-PIO] Ein PNP PIO-Modul mit 32 Ein- und 16 Ausgangen ist verfugbar.
P2: [PNP Erweiterungs-PIO] Ein PNP PIO-Modul mit 16 Ein- und 32 Ausgangen ist verfugbar.

* Steckkarten fur Slot 1 und Slot 2 - 4 sind nicht kompatibel.

@ Flachkabellangen

Legen Sie die Kabellange fur die 24 V - Signale zwischen

Steuerung und SPS fest.

Ein Kabel fur ein Ein-/Ausgangsmodul im Standardeinschub

sowie fur jedes Erweiterungsmodul sind in der Lieferung

enthalten.

2: 2m (Standard)

3:3m

5:5m

0: Kein (Geben Sie diese Ziffer an, wenn Sie ein Netzwerkmodul
anstelle eines Standard Ein-/Ausgangsmoduls installieren.)

Spannungsversorgung

Angabe der Netzspannung fur die Steuerung.
Die Netzspannung fur die SCARA-Steuerung betragt 230 V~
einphasig (optional auch als 100 V - Ausfuhrung erhaltlich).

10



IX sCARA Miniroboter

- Normalausfuhrung -1 kg Nennlast/3 kg max. |

.Mudellspez_; Serie Modell Kabellange @ Steuerungstyp g Standard E/A g Erweiterte E/A Kabellange E/A g Spannungsversorgung |
Beispiel: X —NNN2515— 5L — KETX — P1 — EEE - - 2 -

* Siehe auch S.10 fur Einzelheiten der Modellspezifikation

Technische Daten der Modelle

* Der oben genannte von Roboter- und Steuerungsbezeichnung.

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

- . its- | Wiederhol- | Bewegungs-|  zyklus- ki Druckkraft (N Zulassige Nutzlast
Modell Achsen Arm- | Motor- | Arbeits- | (002 Rbel | o hwin. | zeit (kg) (N) 9
lange |leistung| bereich 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 1 125 200 +120° 3142 mm/s
S +0.010 (Mehrachsen-
IX-NNN2515-5L-0-0-0-02  [rse2|Am2 125 | 200 |+180 gescndoel | o4 | 1 | 3 | 653 | 909 0.015 1.9
Achse 3| Senkechle Achse | — 100 |150mm | +0.010 |1106 mm/s ’ ’ ’ ) ’
Achse 4|Drehachse = 50 | +360° +0.005 1600°/s

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

|| Gemeinsame technische Daten

Gebertyp Absolute Umgebungstemp./Feuchtigkeit | Temperatur: 0~40°C, Feuchtigkeit: 20~85% relativ oder weniger (nicht kondensierend)
Verdrahtung durch Anwender| 15-adriges abgeschirmtes Kabel AWG26 D-sub/15-Kontaktstecker Robotergewicht 17,1kg

AnschluB durch Anwender | Pneumatik (AuBen @ 4 mm, Innen @ 2,5 mm) x 3 (normaler Betriebsdruck 0,8 MPa))| | Kabellange (Anm. 8) 5L: 5 m (standard), 10L: 10 m (wahlweise)

Kabellange (Anm. 6) Rot, Kleine LED Anzeige x 1 (24 V- Spannung muss vorhanden sein.)

Bremsschalter (Anm. 7) Bremsschalter verhindert, dass senkrechte Achse nach unten fallt (24 V- erforderl.)

92.5 2-08H10 Anschlag

Bezugsflache 55 /130 f.Arm 1
Panel / /é
-+
TAE s
34 (weiB) N4 ° m@ .
4 (rot) Schnellkupplung
Schnellkupplung — ;\V >
Rot LED (*2) Bremsschalter @\ ’
" 4-@9 mm
Anschluss fir Anwender Anschlag 155
@4 (schwarz) — f Arm 2 185 %L?emoms %enqkung
Schnellkupplung g‘\’ (424.5) elevomm
Abstandhalter, AuBen @ 7 mm, *
Hohe 10, M4, Tiefe 5 (*1) 57
y , Verbotener Arbeitsbereich
Detailansicht des AnschluBfelds =]
2 | Arbeitsbereich
2 I —_—
& &
£ 2495 =
£ peal 1 ]
g ‘ Gewindebohrung
o< fur Zusatzgerate
I (4-M4, Tiefe 12)
© | id. auf anderer Seite
‘ o
el
| (3]
235 i ‘ T 120
I |
8 ‘ S
<

=5
1.8

{TH

telf

é
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55 21

-7

30

016

B

[}
M o

211(L.D.) ;
016h7 (S0

Detailansicht der Spitze

Endstiick)

T-Nut fir angebaute ‘
Zusatzgerate (M3, M4) i @
|
|
|
T

ST150

206

o &
o @
gl T

t T 3 T

Detailansicht der mechanischen Schnittstelle des Arms

54

*1: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht iiberschreiten. Kabel/Rohre

*2: Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein-/Ausgangsmodul der Steuerung und 24 V- Spannungsversorgung zum « Kabel fiir Geber/Motor 5 m/10 m * Kabel fur Anwender 5 m/10 m
entsprechenden LED-Anschluss im fir den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen.  Kabel fur Bremse 5m/A0m o Luftrohr (3 Stick) 0,15 m
\/Setrevtvxzi:gr?;e Spezifikation '\I/EI%IP?;\Z‘;IQI Scﬁﬁ{ti'tesllzue Ezgggzﬁz Seite A Siehe auch Seite 6 fur Erfauterungen der Anm. 1 bis 8.
wsewen | Vet | oo |kmengen | gy Achtung




IX scARA Miniroboter

- Normalausfuhrung -1 kg Nennlast/3 kg max. |

Serie Modell

Il Modellspez.:
Beispiel:

[X —NNN3515—

* Siehe auch S.10 fur Einzelheiten der Modellspezifikation

Technische Daten der Modelle

Kabellange

5L

Steuerungstyp

KETX

Standard E/A

P1

Erweiterte E/A

EEE

Kabellange E/A

Spannungsversorgung

2

* Der oben genannte Modellschliissel beinhaltet eine Kombination von Roboter- und Steuerungsbezeichnung.

qugior':ielr- BMaximale Star:(?ard- Nutzlast 3. Achse (2): 4. Achse (rotation):
- - its- | Wiedernhol- | bewegungs- - zykius- ki Druckkraft (N Zulassige Nutzlast
Model Achsen Arm- | Motor- | Arbeits- | (00 Rber | cahwin. | zeit (kg) (N) 9
lange |leistung| bereich | 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 1 225 200 |+120° 3979 mm/s
Achse 2| Arm 2 125 | 100 [atas | 0010 | et
+ acnsen”
IX-NNN3515-5L-0-0-0-0-2 e g A gesnnddel | 953 | 1 | 3 | 653 | 90.9 0.015 19
Achse 3| Senkrechte Achse | — 100 [150mm | +0.010 1106 mm/s
Achse 4| Drehachse - 50 |+360° +0.005 1600°/s

* Geben Sie die erforderliche Steuerung im [J im vorgenannten Modellcode an. Fir weitere Einzelheiten, siehe ,Erlauterung der SCARA-Robotermodellspezifikation® (Seite 10).

Gemeinsame technische Daten

Gebertyp Absolute Umgebungstemp./Feuchtigkeit | Temperatur: 0~40°C, Feuchtigkeit: 20~85% relativ oder weniger (nicht kondensierend)

Verdrahtung durch Anwender | 15-adriges abgeschirmtes Kabel AWG26 D-sub/15-Kontakistecker Robotergewicht 18,2 kg

AnschluB durch Anwender | Pneumatik (AuBen @ 4 mm, Innen @ 2,5 mm) x 3 (normaler Betriebsdruck 0,8 MPa)| [Kabellange (Anm. 8) 5L:5m (standard), 10L: 10 m (wahiweise)

Kabellange (Anm. 6) Rot, kleine LED Anzeige x 1 (24 V- Spannung muss vorhanden sein.)

Bremsschalter (Anm. 7) Bremsschalter verhindert, dass senkrechte Achse nach unten fallt (24 V- erforderl.)

92.5 2-08H10
. 55 130
Bezugsflache Anschlag f. Arm 1
Panel N
‘ ® ¢ B
A (1)
u(- B 77‘[377774’7 H= 8 g 8
at%s e | o m@ - T
04 (rot) g"h(wlelil? ) I o
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Schnellkupplung SCnefkuppung & 4 @\
Rot LED (*2) Bremsschalter L1856 JY 4-89mm
R Anschlag f. Arm 2 185 216 mm Senkung
Anschluss fur Tiefe 0.5 mm
04 (schwarz) Anwender (524.5) -
] y
Abstandhalter, '_m‘
. AuBen @ 7 mm,
Hohe 10, M4, Tiefe 5 (1), 57
Detailansicht des AnschluBfelds y Verbotener Arbeitsbereich
g = 5 Arbeitsbereich
g e -
5 249.5 -
s T
S i FF"*‘ |
= ! Gewindebohrung fur Zusatz-
w|™ . gerate (4-M4, Tiefe 12)
N g id. auf anderer Seite
5 'd. aufanderer seite
| o
| e}
N
‘ (30, Arm 2 ‘
035 0 ! i — |
ol <
8 ||| g
©
M i w | |
3V ‘ ‘ I‘ (o] i T 1 4:7
Va1 Gorpermin
e 2 =gl =N 2 i
T ! / T——al .
o [ = Arm 1 I = :
® DK =t S 016! | ‘
= 3 2 125 | 225 T-Nut firr angebaute !
~- Zusatzgerate (M3, M4
011(LD.) ols =M= o Lol ‘@
N S « [} P of
01617 (301) £ - - @
< "
: Bezugsflache — @ ‘ G
Detailubersicht der Spitze 3 T ‘ Y i
- ! : —fe——=h
Detailansicht der mechanischen Schnittstelle des Arms
*1: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht iberschreiten. Kabel/Rohre

5m/A0m
0,15m

« Kabel fur Anwender
« Luftrohr (3 Stiick)

« Kabel fiir Geber/Motor
* Kabel fiir Bremse

5m/A0m
5m/A0m

*2: Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein-/Ausgangsmodul der Steuerung und 24 V- Spannungsversorgung zum
entsprechenden LED-Anschluss im fir den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen.

Technische Daten der Steuerung

Verwendete e Max. Anzahl Serielle Spannungs- .
Steuerung Spezifikation E/AKanale | Schnitistelle |versorgung | o°it® A Siehe auch Seite 6 fur Erfauterungen der Anm. 1 bis 8.
_QF] - Vielseitig einsetzbar, kann eingesetzt Achtung

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




IX scARA Midiroboter

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

M Modellspez.:
Beispiel:

Modell

IX —NNN5020 —

Serie Kabellange

5L

Standard E/A

P1

Erweiterte E/A

EEE

Steuerungstyp

KETX

Kabellange E/A g Spannungsversorgung

2

* Siehe auch S.10 fiir Einzelheiten der Modellspezifikation * Der oben Modellschlussel eine Kombination von Roboter- und Steuerungsbezeichnung.
Technische Daten der Modelle
Positionier- | Maximale | Standard-| Nutzlast 3. Achse (2): 4. Achse (rotation):
. . its- | Wiederhol- | Bewegungs-|  zyklus- ki Druckkraft (N Zulassige Nutzlast
Modell Achsen Arm- | Motor- | Arbeits- | 00ttt | = owin. | zeit (kg) (N) 9
lange |leistung| bereich | = (mm) digkeit (s)  [Nem- | Maxi- | Druck- | Max. | Zulssiges | Zubssiges
(mm) | (W) (Anm. 1) | (Anm.2) | (Anm.3) | wert | mum | vorgang | Druckkraft| Traghei Dreh
(Anm. 4) | (Anm. 4) | (kgm?) (Anm.5) [ (N'm)
Achse 1|Arm 1 250 400 +120° 6283 mm/s
nchoa 2l Arm 2 250 200 e +0.010 (Mehrachsen-
IX-NNN5020-5L-KETX--[0-[0-2 |Achse 2Arm +145° geschwindigkeit)
IX-NNN5030-5L-KETX-0-0-0-2 0.44 2 10 108 152 0.06 3.3
[Ix- SLKETX-L-O-D-20 ) e ol senvectiedcrse | — 200 [200MM 1 0010|1393 mm/s
[300 mm]
Achse 4| Drehachse - 100 +360° +0.005 1200°/s

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

Gemeinsame technische Daten

Gebertyp
Verdrahtung durch Anwender|

Absolute
25-adriges abgeschirmtes Kabel AWG26 D-sub/25-Kontakistecker

Umgebungstemp./Feuchtigkeit | Temperatur: 0~40°C, Feuchtigkeit: 20~85% relativ oder weniger (nicht kondensierend)
295kg

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

Robotergewicht

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

AnschluB durch Anwender

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

Kabellange (Anm. 6) Rot, kleine LED Anzeige x 1 (24 V- Spannung muss vorhanden sein.)

Bremsschalter (Anm. 7) Bremsschalter verhindert, dass senkrechte Achse nach unten fallt (24 V- erforderl.)

(723.2)
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—7 Tiefe 0.5 mm - - 5
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= 5 ——
£ ) 06 mm Luftrohr- 63
=S| | Schnellkupplung 28 o
w I = = |
1S} @4 mm Luftrohr- S 1 ®
5 ! Schnellkupplung @
2] ——
Ble Anschlag D-sub/25-Kontaki-Steck- o S
=
=+ § ! 1.u.2. Arm verbinder fir Verdrahtung| (& @ T =
© durch Anwender, S
~| | 1. Arm Steckdose M2.6 > 1=
! L] ) Rot LED (*3) &
§ 2 Ml I G | 1_rh I 1=
° ° % § L[ ! \ m‘ @  Bremsschalter % | ¢o N
I ©
© (3-M14, Tiefe 8) f f o ] Abstandhalter, T
i id. Bohrun, aul anderer Seite (*1) IS AuBen @ 7 mm. 7
w 2 25 |50 | 20 3 : : L—J3° ~
0146 S . 3 Hohe 10, M4,
5] ‘ = Tiefe 5 mm (*2)
f D, ! Detailansicht des AnschluBfelds
: [
‘ (g ‘ 044
=1
h oY |
0112 2 ‘ ‘
] B le 250 ! 250 T
SYE —
‘ 8|5 I 500 ﬁ G
ol £ | -
0 i Ei B
( } ) 0! — o A v A
| S | SEEIEN ) 2|
" 99 Bezugsflache 74 o
Bezugsflach 99 | .
ezugsflache 198 = ﬁ% Schnitt A-A
- @14, hohl
M [Blwe volrbereilt\etengot;]rulrbwgen 3-M4, Tiﬁfe 8 reichen bis zur agderen Seite des Armes. Eine lange stoBt auf K%b?allﬁfohrg ber/M 5 mAo 020h7 (5021)
auteile 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 fur Anwender 5m/10m Detailansicht der Spitze
*3: Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein. er und 24 V- sorgung zum « Kabel fur Bremse 5m/10m _—
p im fur den Steckverbinder legen. « Luftrohr (3 Stiick) 0,15m

Technische Daten der Steuerung

VTEEEs o Max. Anzahl Serielle Spannungs- i A Siehe auch Seite 6 fur Erlauterungen der Anm. 1 bis 8.
Steuerung Sppediliaian E/A Kanale Schnittstelle | versorgung ez Achtung

Vielseitig einsetzbar, kann eingesetzt
X-SEL-KETX einfach erweiterbar 176/160 werden 20V 87




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

Serie

M Modellspez.:

Beispiel:

X —

* Siehe auch S.10 fur Einzelheiten der Modellspezifikation

Standard E/A

P1

Modell

NNN60

Steuerungstyp

KETX

Kabellange

EEE

Technische Daten der Modelle

IX scARA Midiroboter

Erweiterte E/A

Kabellange E/A

- 2

* Der oben genannte Modellschliissel beinhaltet eine Kombination von Roboter- und Steuerungsbezeichnung.

Spannungsversorgung

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

PR Arm- | Motor- | Arbeits- | Wiederhol- | Bewegungs-| zyklus- (kg) Druckkraft (N) | Zulassige Nutzlast

Modell lange |leistung|bereich | %" augket | gesohuin- | 2et ; >~ ™

(mm) digkeit (s) Nenn- | Maxi- Druck- Max. Zulassiges Zulassiges

(mm) [ (W) (Anm. 1) (Anm. 2) [ (Anm.3) | wert | mum | vorgang |Druckkraft|Tragheitsmoment |Di

(Anm. 4) | (Anm. 4) | (kgm?) (Anm.5) (N:m)
Achse 1|Arm 1 350 400 +120° 7121 mm/s
Achse 2l Armm 2 250 200 145 +0.010 (Mehrachsen-
i -5 - _0-0-0- chse 2|Arm +145° geschwindigkeit)

AN L KETX D2 ose | 2| w0| we | we| om | a3
[ix- Al 002 Achse 3|Senkrechte Achse| — — 200 200mm | 6010 1393 mm/s

[300 mm]

Achse 4|Drehachse - 100 +360° +0.005 1200°/s

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

Gemeinsame technische Daten

Gebertyp

Absolute

Umgebungstemp./Feuchtigkeit

Temperatur: 0~40°C, Feuchtigkeit: 20~85% relativ oder weniger (nicht kondensierend)

Verdrahtung durch Anwender

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

Robotergewicht

305kg

AnschluB 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)

Kabellange (Anm. 8)

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

Kabellange (Anm. 6)

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

Bremsschalter (Anm. 7)

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

(823.2)
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é So Pis - SO Pie
= P ~~----" Verbotener R
,'? Arbeitsbereich
< Arbeitsbereich
= gs mm Luftrohr- 63
S 7 hnellkuppl o)
g chnellkupplung 28 g
o) ‘ ®
ol | Anschlag f. @4 mm Luftrohr- | €]
5 § 1.u. 2. Arm Schnellkupplung ‘ @ |
| oo} ol gelby =
- D-sub/25-Kontakt-Steck- N
| ~ 1. Arm verbinder ererdramung\@J @ T n
[ durch Anwender, schwarz | weil Sle
! § > Steckdose M2.6 —
° ° o, | RotLED (3) &
| 2 @ ~0- gl
& (3-M4, Tiefe 8) I8 4’3
=1 i id. Bohrung auf anderer Seite (*1) S Bremsschalter Y
1 @ 3 o | o
o 25 | |50 20 © T
0146 S T ~ Abstandhalter, 0
| ) AuBen @7 mm, 30 ~
T = Hohe 10, M4,‘
‘ a <« Tiefe 5 mm (*2) Detailansicht des AnschluBfelds
o
i A & 044
2112 1=
T —2
! 3|2 L 250 350 o B
| SE L 600 @
0 ! = *
( ! ) o . A L A
‘ Sle! 52 1L ] @, 2]
Bezugsflache -
Bezugsflache ‘ifjgs 2ug ‘T
o Schnitt A-A
' ) ; ; ) " - @14, hohl
*1: Die vorbereiteten Bohrungen 3-M4, Tiefe 8 reichen bis zur anderen Seite des Armes. Eine lange stoBt auf Kabel/Rohre n
Bauteile im Arm; deshalb muss vorsichtig vorgegangen werden. « Kabel fur Geber/Motor 5 m/10 m 020h7 (§021)
*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 Detailansicht der Spitze
*3: Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein-/Ausgangsmodul der Steuerung und 24 V- Spannungsversorgung zum  Kabel fir Bremse 5m/10m T
entsprechenden LED-Anschluss im fir den vor inder legen. « Luftrohr (3 Stick) 0,15m
Technische Daten der Steuerung
Verwendete T Max. Anzahl Serielle Spannungs- . A Siehe auch Seite 6 fur Erlauterungen der Anm. 1 bis 8.
Steuerung Spezifikation E/A Kanale Schnittstelle | versorgung Seite Achtung
Vielseitig einsetzbar, kann eingesetzt
X-SEL-KETX einfach erweiterbar 176/160 werden 230V 87




IX sCARA Maxiroboter

|
X
- Normalausfuhrung -5 kg Nennlast/20 kg max. | ——
i
| Modellspez.: BEEE Modell Kabellange Steuerungstyp g Standard E/A g Erweiterte E/A Kabellange E/A g Spannungsversorgung
Beispiel:  IX —NNN7020— 5L — KETX — P1 EEE — - 2 J Foon
* Siehe auch S.10 fr 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):
. . its- | Wiederhol- | Bewegungs- | zyklus- ki Druckkraft (N) | Zulassige Nutzlast
- Achsen Arm- | Motor- | Arbeits- | 0o Rkt |5 i, | zeit (kg) (N) 9
lange |leistung | bereich |~ ) digkeit () [Nenn- | Maxi- | Druck- | Max. Zulassiges | Zulassiges
(mm) | (W) (Anm.1) | (Anm.2) | (Anm.3) | wert | mum | vorgang |Druckkraft | Traghei Dreh
(Anm. 4) | (Anm. 4) | (kgm? (Anm.5) [ (N'm)
Achse 1|Arm 1 350 750 +125° 6597 mm/s
achse 21 Arm 2 350 400 145 +0.015 (Mehrachsen-
IX-NNN7020-5L-KETX-[J-00-[0-2 |Achse 2]Arm +145° geschwindigkeit)
IX-NNN7040-5L-KETX-0-00-00-2 0-50 ° 20 188 265 01 6.7
[ix- SUKETX-D-O-T20 e ol senvente arse| 400 [200MM 1 6010 | 1583 mmss
[400 mm]
Achse 4|Drehachse - 200 +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).

Gemeinsame technische Daten

Gebertyp

Absolute

Umgebungstemp./Feuchtigkeit

Temperatur: 0~40°C, Feuchtigkeit: 20~85% relativ oder weniger (nicht kondensierend)

Verdrahtung durch Anwender

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

Robotergewicht

58kg

AnschluB durch Anwender

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

Kabellange (Anm. 8)

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

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

Kabellange (Anm. 6)

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

Bremsschalter (Anm. 7)

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

(971.5)
(65, 350
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3 888
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s 60| 95 @30 mm Senkung
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by Fallolcdselci g
T
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|
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<9 ' 1.u.2. Arm =
S 134, ‘ S
CITS ; D-sub/25-Kontakt-Steck- o
verbinder fur Verdrahtung I~
‘ durch Anwender Mo
— i Steckdose M -
) 1A Corparsten
° °ye© b o RotLED("3) e
o ‘ =2
e 20 \ (3-M4, Tiefe 8) DS Bremsschalter 1)
1S id. Bohrung auf el N
(2188) E‘ anderer Seite (1) %b;tr?]rmhﬁléﬂe /1\8[3en
| 17 M4, Tiefe 5 mm (*2
| g o
! ~
‘ 2 Detailansicht des AnschluBfelds
<
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| ) - T
| i « |
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~ |
: A A
=) | |
% | < S N
131 - h
Bezugsflache 3 11
‘—"262 Bezugsflache p= Schnitt A-A
*1: Die vorbereiteten Bohrungen 3-M4, Tiefe 8 reichen bis zur anderen Seite des Armes. Eine lange stoBt auf Kabel/Rohre '_91& hohl J \_

Bauteile im Arm; deshalb muss vorsichtig vorgegangen werden.

*2: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht iberschreiten.
*3: Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein der 24 V-

und

« Kabel fiir Geber/Motor
« Kabel fir Anwender

« Kabel fur Bremse

sorgur

p LED. im fiir den

Steckverbinder legen.

1g Zum
« Luftrohr (3 Stiick)

Smagm 025h7 ($021)
5m/10 m i i i
0.15m Detailansicht der Spitze

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 20V &

VAN

Achtung

Siehe auch Seite 6 fur Erfauterungen der Anm. 1 bis 8.




IX sCARA Maxiroboter

1
w[
1=
X
- Normalausfuhrung -5 kg Nennlast/20 kg max. | —
i
IMudeIIspez.: Serie Modell Kabellange Steuerungstyp g Standard E/A g Erweiterte E/A Kabellange E/A g Spannungsversorgung
Beispiel:  IX —NNN8020— 5L — KETX — Pi EEE — - 2 J s
* Siehe auch S.10 fur 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):
Achsen Arm- | Motor- | Arbeits- | Viederhol- | Bewegungs-| - zyklus- (kg) Druckkraft (N) | Zulassige Nutzlast
Modell e . . genauigkeit | geschwin zeit
lange (leistung| bereich | =~ 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
achee 2l A 2 350 200 145 +0.015 (Mehrachsen-
IX-NNN8020-5L-KETX-[-00-[1-2 [Achse 2/ Arm +145° geschwindigkeit)
IX-NNN8040-5L-KETX-J-00-[0-2 0.2 ° 2 188 265 01 67
[Ix- SUKETX-O-U-02] | e ol senventienase|  — | 400 | 2290™™ | 20010 | 1583 mmis
[400 mm]
Achse 4| Drehachse - 200 +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).

Gemeinsame technische Daten

Gebertyp

Absolute

Umgebungstemp./Feuchtigkeit

Temperatur: 0~40°C, Feuchtigkeit: 20~85% relativ oder weniger (nicht kondensierend)

Verdrahtung durch Anwender

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

Robotergewicht

60 kg

AnschluB 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)

Kabellange (Anm. 8)

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

Kabellange (Anm. 6)

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

Bremsschalter (Anm. 7)

Bremsschalter verhindert, dass senkrechte Achse nach unten fallt (24 V- erforderl.)
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P e 3 tl Schnitt A-A
Bezugsfliche / P Bezugsfliche 3 LFL Schnitt A-A
*1: Die vorbereiteten Bohrungen 3-M4, Tiefe 8 reichen bis zur anderen Seite des Armes. Eine lange B stoBt auf Kabel/Rohre ?18' hohl
Bauteile im Arm; deshalb muss vorsichtig vorgegangen werden. « Kabel fiir Geber/Motor 5 m/10 m 025h7 (9021)
*2: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht i « Kabel fir A 5m/10m . . .
*3: Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein: der Steuerung und 24 V- Spannungsversorgung zum  * Kabel fiir Bremse 5m/10m Detailansicht der Spitze
] Anschluss im fiir den vor legen. « Luftrohr (3 Stuick) 0,15 m
Technische Daten der Steuerung
Verwendete ST Max. Anzahl Serielle Spannungs- . A Siehe auch Seite 6 fur Erlauterungen der Anm. 1 bis 8.
Steuerung Spezifikation E/A Kanale Schnittstelle | versorgung Seite Achtung
_QE| | Vielseitig einsetzbar, kann eingesetzt
X-SEL-KETX einfach erweiterbar 176/160 werden 20V 87




IX scARA Midiroboter

- Hochgeschwindigkeitsausfiihrung -1 kg Nennlast/3 kg max.

Serie Modell

M Modellspez.:
Beispiel:

Technische Daten der Modelle

IX —NSN5016 —

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

Kabellange

5L

Steuerungstyp

KETX

Standard E/A

P1

Erweiterte E/A

EEE

Kabellange E/A

2

Spannungsversorgung

qugiorrw]ielr- BMaximale Starll(tliard- Nutzlast 3. Achse (z): | 4. Achse (rotation):
Achsen Arm- | Motor- | Arbeits- | Viederhol- | Bewegungs-| - zyklus- (ka) Druckkraft (N) | Zulassige Nutzlast
Modell lange |leistung| bereich genauigkeit | geschwin- zet : o -
(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) | (gm?) (Anm.5) [ (N'm)
Achse 1|Arm 1 250 750 +120° 4712 mm/s
choe 2|Arm 2 250 00 125 +0.010 (Mehrachsen- 0.29
chse 2|Arm +145° hwindigkei .
IX-NSN5016-5L-KETX-C-0-01-2 geschndkel) | s 1 3 | 135 190 0.015 22
Achse 3 |Senkrechte Achse|  — 200 |160mm | =+0.010 |1085mm/s| 0.30
Achse 4 [Drehachse - 100 +360° +0.010 1800°/s

Gemeinsame technische Daten

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

Gebertyp Absolut

Umgebungstemp./Feuchtigkeit

Temperatur: 0~40°C, Feuchtigkeit: 20~85% relativ oder weniger (nicht kondensierend)

Verdrahtung durch Anwender

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

Robotergewicht

32kg

AnschluB 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)

Kabellange (Anm. 8)

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

Kabellange (Anm. 6)

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

Bremsschalter (Anm. 7)

Bremsschalter verhindert, dass senkrechte Achse nach unten fallt (24 V- erforderl.)
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*1: Die vorbereiteten Bohrungen 3-M4, Tiefe 8 reichen bis zur anderen Seite des Armes. Eine lange Befestigungsschraube stoBt auf
mechanische Bauteile im Arm; deshalb muss vorsichtig vorgegangen werden.

*2: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht Uberschreiten.

*3: Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein-/Ausgangsmodul der Steuerung und 24 V- Spannungsversorgung zum
entsprechenden LED-Anschluss im fur den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen.

Detailansicht der Spitze

Kabel/Rohre
* Kabel fur Geber/Motor 5 m/10m
* Kabel fur Bremse 5m/10m

* Kabel fur Anwender
« Luftrohr (3 Stuick)

5m/10m
0,15m

Technische Daten der Steuerung

Verwendete S 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

VAN

Achtung

Siehe auch Seite 6 fur Erfauterungen der Anm. 1 bis 8.




IX scARA Midiroboter

X
- Hochgeschwindigkeitsausfiihrung -1 kg Nennlast/3 kg max. | e
i
[ | Modellspez_: Serie Modell Kabellange Steuerungstyp g Standard E/A Erweiterte E/A Kabellange E/A g Spannungsversorgung J |
Beispiel: IX —NSN6016— 5L — KETX — P1 EEE — - 2 o~

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

. Technische Daten der Modelle

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

. . its- | Wiederhol- | Bewegungs-|  zyklus- ki Druckkraft (N) | Zulassige Nutzlast
Modell Achsen Arm- | Motor- | Arbeits- | et Bl |50 Cine |~ zeit (kg) (N) g
lange |leistung| bereich | =~ (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) | (kg'm?) (Anm. 5) (N-m)
Achse 1|Arm 1 350 750 +120° 5236 mm/s
+0.010 (Mehrachsen-
IX-NSN6016-5L-KETX-0-0-0-2 Achse 2|Arm 2 250 600 +145° geschwindigkeit) 05%358 1 3 135 190 0.015 25
Achse 3|Senkrechte Achse|  — 200 |160mm | =+0.010 |1085mm/s| 0.39
Achse 4|Drehachse - 100 +360° +0.010 1800°/s

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

. Gemeinsame technische Daten

Gebertyp Absolut Umgebungstemp./Feuchtigkeit | Temperatur. 0~40°C, Feuchtigkeit: 20~85% relativ oder weniger (nicht kondensierend)
Verdrahtung durch Anwender | 25-adriges abgeschirmtes Kabel AWG26 D-sub/25-Kontaktstecker Robotergewicht 33kg
Pneumatik (AuBen @ 6 mm, Innen @ 4 mm) x 2 (normaler Betriebsdruck 0,8 MPa) | | Kabellange (Anm. 8) 5L: 5 m (standard), 10L: 10 m (wahlweise)
RTSEMB AU AMETET Pneumatik (AuBen @ 4 mm, Innen @ 2,5 mm) x 2 (normaler Betriebsdruck 0,8 MPal
Kabellange (Anm. 6) Rot, kleine LED Anzeige x 1 (24 V- Spannung muss vorhanden sein.)
Bremsschalter (Anm. 7) Bremsschalter verhindert, dass senkrechte Achse nach unten fallt (24 V- erforderl.)
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*1: Die vorbereiteten Bohrungen 3-M4, Tiefe 8 reichen bis zur anderen Seite des Armes. Eine lange i hraube stoBt auf i Kabel/Rohre @11, hohl
Bauteile im Arm; deshalb muss vorsichtig vorgegangen werden. « Kabel fir Geber/Motor 5 m/10 m 016h7 (So1s)
*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 - T i
*3: Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein der Steuerung und 24 V- Spannungsversorgung zum « Kabel fir Bremse 5m/10m Detailansicht der Spitze
p LED im fur den An VO Steckverbinder legen. « Luftrohr (3 Stiick) 0,15m —_—

Technische Daten der Steuerung

Verwendete o Max. Anzahl Serielle Spannungs- p A : ; - = .
Steuerung Spezifikation E/A Kanale Schnitistelle | versorgung Seite e Siehe auch Seite 6 fur Erlauterungen der Anm. 1 bis 8.
chtung

Vielseitig einsetzbar, kann eingesetzt
X-SEL-KETX einfach erweiterbar 176/160 werden 230V 87




IX sCARA Miniroboter

- Staub-/spritzwassergeschutzt -1 kg Nennlast/3 kg max. | I

Modellspez.: B33 Modell Kabellange @ Steuerungstyp g Standard E/A @ Erweiterte /A g Kabellange E/A g Spannungsversorgung = |

Beispiel:  IX —NNW2515— 5L — KETX — P1 EEE — - 2

* Siehe auch S.10 fur 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):

. 2 its- | Wiederhol- | Bewegungs-|  zyklus- ki Druckkraft (N Zulassige Nutzlast
Vodell Achsen Arm- | Motor- | Arbeits- | 00 Sbt | cowin. | zeit (kg) (N) 9
lange |leistung| bereich | = 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 1 125 200 |=120° 3142 mm/s
Achse 2| Arm 2 125 | 100 |atoor | 000 | e
chse 2| Arm * i
IX-NNW2515-5L-0-0-0-0-2 geoinddeh | 951 | 1| 3 | 53 | 909 | 0015 19
Achse 3|Senkrechte Achse | — 100 | 150mm | +0.010 1106 mm/s
Achse 4| Drehachse - 50 | +360° +0.005 1600°/s

Gemeinsame technische Daten

Gebertyp Absolute Umgebungstemp./Feuchtigkeit | Temperatur: 0~40°C, Feuchtigkeit: 20~85% relativ oder weniger (nicht kondensierend)
Verdrahtung durch Anwender | 15-adriges abgeschirmtes Kabel AWG26 D-sub/15-Kontaktstecker Robotergewicht 21kg

AnschluB durch Anwender | Pneumatik (AuBen @ 4 mm, Innen @ 2,5 mm) x 3 (normaler Betriebsdruck 0,8 MPa)| | Kabellange (Anm. 8) 5L: 5 m (standard), 10L: 10 m (wahlweise)

Kabellange (Anm. 6) Rot, kleine LED Anzeige x 1 (24 V- Spannung muss vorhanden sein.) Schutzgrad (Anm. 9) IP65 oder gleichwertig

Bremsschalter (Anm. 7) Bremsschalter verhindert, dass senkrechte Achse nach unten fallt (24 V- erforderl.) | | Sperrluftdruck (Anm. 10) 0,3 MPa oder dariiber (0,6 MPa maximal) (saubere, trockene Luft)

925, 2-08H10
55 /130

Rot LED (*2) ‘ Bremsschalter Panel

1. Arm: Anschlag

&
| @4 (schwarz), Schnellkupplung

()
— = ; 5. ol oo
04 (we), Scneupplung - 898
Abstandhalter ~ ’ il i i

. Anwender, -, ~ ——
e 10,
iefe 5 mm (*1) L 4-39 mm
57 @4 (rot) 18 ke 155 @16 mm Senkung
Anschluss f. Anwender, Schnellkupplung 2. Arm: Anschlag 185 Tiefe 0.5 mm
15-Kontakte — - 4.5)
Detailansicht des AnschluBfelds
249.5
Verbotener Arbeitsbereich
Arbeitsbereich
i —_—
o)
Gewindebohrung > ‘ )
fur Zusatzgerate N -
(4-M4, Tiefe 12) ! =
id. auf anderer Seite ‘
/ B
o
NIES | 5040, &l
o | a
~ X @D Luftanschluss
°°l : : © einzusetzendes Rohr,
v ; i 120 AuBen @6 mm (Innen @4 mm)
& L) —
% o 141 Corporetan 13
N o g ‘ =
o 1 —;%" .. e T-Nut fur angebaute
mI TE;QF ’W L i Zusatzgerate (M3, M4) e
I REEE J g o |
011(LD.) gz o E |
016h7 ($0:s) -z ooy @
035 s i I
wl T }
Detailansicht der Spitze o
Detailansicht mechanische Schnittstelle des Arms
*1: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht iberschreiten. Kabel/Rohre
*2: Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein-/Ausgangsmodul der Steuerung und 24 V- Spannungsversorgung zum « Kabel fir Geber/Motor 5 m/10 m « Kabel fur Anwender 5 m/10 m
entsprechenden LED-Anschluss im fur den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen. « Kabel fiir Bremse 5m/A0m « Luftrohr (3 Stuck) 0,15 m
Technische Daten der Steuerung
Verwendete Yt Max. Anzahl Serielle Spannungs- A A . . . " .
Steuerung Spezifikation E/AKanale | Schnittstelle | versorgung Seite Achtung Siehe auch Seite 6 fur Erlauterungen der Anm. 1 bis 8.
_QF| . Vielseitig einsetzbar, kann eingesetzt
X-SEL-KETX einfach erweiterbar 1761160 werden 230V 87




IX scARA Miniroboter

'Staub-/spritzwassergeschmzt| -1 kg Nennlast/3 kg max. | ®
L]
==y
Modellspez.: Serie Modell Kabellange Steuerungstyp g Standard E/A Erweiterte E/A Kabellange E/A g Spannungsversorgung - |
L]
Beispiel:  IX —NNW3515— 5L — KETX — P1i EEE — 2
* Siehe auch S.10 fur 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):
. . its- | Wiederhol- | Bewegungs-|  zyklus- ki Druckkraft (N Zulassige Nutzlast
Modell Achsen Arm- | Motor- | Arbeits- | (02 Rbel | o hwin. | zeit (kg) (N) 9
lange |leistung| bereich | ™ (mm) digkeit (s) Nenn- | Maxi- | Druck- Max. Zulassiges | Zulassiges
(mm) | (W) (Anm. 1) [ (Anm.2) | (Anm.3) | wert | mum | vorgang | Druckkraft| Tragheitsmoment D
(Anm. 4) | (Anm. 4) | (kgm?) (Anm.5) | (N'm)
Achse 1[Arm 1 225 200 |=+x120° 3979 mm/s
Achse 2] Arm 2 125 | 100 |wtase | 00| Menecheer
chse 2| Arm + indigkei
IX-NNW3515-5L-0J-0-0-0-2 gescindoeh | 059 | 1 | 3 | 653 | 909 | 0015 1.9

Achse 3| Senkrechte Achse | — 100 | 150mm | +0.010 |1106 mm/s
Achse 4Drehachse - 50 | =+360° +0.005 1600°/s

Gemeinsame technische Daten

Gebertyp
Verdrahtung durch Anwender

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

Umgebungstemp./Feuchtigkeit | Temperatur: 0~40°C, Feuchtigkeit: 20~85% relativ oder weniger (nicht kondensierend)

2kg

Robotergewicht

AnschluB durch Anwender

Pneumatik (AuBen @ 4 mm, Innen @ 2,5 mm) x 3 (normaler Betriebsdruck 0,8 MPa)

Kabellange (Anm. 8)

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

Kabellange (Anm. 6)

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

Schutzgrad (Anm. 9)

IP65 oder gleichwertig

Bremsschalter (Anm. 7)

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

Sperrluftdruck (Anm. 10)

0,3 MPa oder dartiber (0,6 MPa maximal) (saubere, trockene Luft)

2-08H10
92.5
Bezugsflache 55 130 _, 1. Arm: Anschlag
Rot LED (*2) Bremsschalter Panel é y e
@4 (schwarz), Schnellkupplung S —
7 1 g E@ ololo
04 (weiB), Schnellkupplung T - - 7%} S|Fe
Abstandhalter I :
f. Anwender, — R —
Hohe 10, M4,
Tiefe 5 mm (*1) 4-@9 mm
o4 (rot) 15 ] L 1*,}55 @16 mm Senkung
Anschluss f. Anwender, Schnellkupplung 2. Arm: Anschlag 185 Tiefe 0.5 mm
15-Kontakte e (524.5)
Detailansicht des AnschluBfelds
Verbotener Arbeitsbereich
249.5
Arbeitsbereich
ﬂ o
. N~ e a
Gewindebohrung I ©
fur Zusatzgerate z
(4-M4, Tiele 12) T
id. auf anderer Seite
—
o 3
N q 50430 N
N~ 8 Yol
¢ g 0 Hj ,
@ | einzusetzendes Rohr,
o f : M — AuBen @6 mm (Innen @4 mm)
o [ i T 1 ) ] N
©
O 14—+
2 N ‘ T-Nut fir angebaute I
T8 ol6 | s o Zusatzgerdte (M3, M4) ®
211(1.D.) s 125 225 4 I o P LPE
216h7 ($01e) 3= ‘
235, TE Bezugsflache o oy @&
S ¥ | ‘ Gl S
Detailansicht der Spitze :
Detailansicht mechanische Schnittstelle des Arms
*1: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht tiberschreiten. Kabel/Rohre

« Kabel fiir Geber/Motor
* Kabel fiir Bremse

5m/10m
5m/10m

*2: Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein-/Ausgangsmodul der Steuerung und 24 V- Spannungsversorgung zum
entsprechenden LED-Anschluss im fur den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen.

5m/A0m
0,15 m

« Kabel fur Anwender
« Luftrohr (3 Stiick)

Technische Daten der Steuerung

Verwendete I Max. Anzahl Serielle Spannungs- ) . . . " .
Steuerung Spezifikation E/A Kanale | Schnitistelle | versorgung Seite Achtung Siehe auch Seite 6 fur Erfauterungen der Anm. 1 bis 8.
_QF| . Vielseitig einsetzbar, kann eingesetzt

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




IX scARA Midiroboter

%
.Etaub-/spritzwassergeschtltzt -2 kg Nennlast/10 kg max. | ~ La— 1
.Modellspez,; Serie Modell Kabellange Steuerungstyp g Standard E/A g Erweiterte E/A Kabellange E/A g Spannungsversorgung _I']:;
Beispiel:  IX —NNW5020— 5L — KETX — P EEE — - 2 -

* Siehe auch S.10 fir Einzelheiten der Modellspezifikation

Technische Daten der Modelle

* Der oben genannte Modellschliissel beinhaltet eine Kombination von Roboter- und Steuerungsbezeichnung.

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

Achsen Arm- | Motor- | Arbeits- | Wiederol- | Bewegungs-| - zyklus- (kg) Druckkraft (N) | Zulassige Nutzlast
Modell lange |leistung| bereich | 9% augkelt | geschuin- | zelt - = =
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
ncheo2lArm 2 250 200 145 +0.010 (Mehrachsen-
| -5L- -[J-J-[J-2 [Achse 2|Arm +145° hwindigkeit)
:i m\xsgig 5:: Egi E E E Z LIIN | 049 | 2 | 10 | 108 | 152 0.06 3.3
[Ix- 5030-5L At ]AchseSSenkrechteAchse - 200 200mm | .45 910 1393 mm/s
[300 mm]
Achse 4|Drehachse - 100 +360° +0.005 1200°/s

* Geben Sie die erforderliche Steuerung im [J im vorgenannten Modellcode an. Fir weitere Einzelheiten, siehe , Erlauterung der SCARA-Robotermodellspezifikation® (Seite 10).

Gemeinsame technische Daten

Gebertyp Absolute Umgebungstemp./Feuchtigkeit | Temperatur: 0~40°C, Feuchtigkeit: 20~85% relativ oder weniger (nicht kondensierend)
Verdrahtung durch Anwender | Steckverbinder AWG26, abgeschirmt, wasserdicht, 23-adrig Robotergewicht 32,5kg
AnschuB durch Anwender | Preumatik (AuBen @6 mm, Innen @ 4 mm) x 2 (normler Betriebsdruck 0,8 MPa) | | Kabellange (Anm. 8) 5L: 5 m (standard), 10L: 10 m (wahlweise)

Pneumatik (AuBen @ 4 mm, Innen @ 2,5 mm) x 2 (normaler Betriebsdruck 0,8 MPa) Schutzgrad (Anm. 9) P65 oder gleichwertig

Kabellange (Anm. 6) Rot, Kleine LED Anzeige x 1 (24 V- Spannung muss vorhanden sein.) Sperrluftdruck (Anm. 10) 0,3 MPa oder dariiber (0,6 MPa maximal) (saubere, trockene Luft)

Bremsschalter (Anm. 7) Bremsschalter verhindert, dass senkrechte Achse nach unten fallt (24 V- erforderl.)

(723.2)
TN 938
&// RS
4-011 mm
@24 mm Senkung
Tiefe 5 mm Y (T
--- 200 -4
Verbotener Arbeitsbereich
Arbeitsbereich
| Anschluss fir Anwender,
‘ ‘ ~ i 23-Kontakte
s 06 mm Luftrohr- 62.5
= ‘ Schnellkupplung
—_— 28 ©
T I =
I

=1 - ‘ @4 mm Luftrohr- —+—1

£ i Schnellkupplung

©| | o jelb b

3 ‘ ‘ [

o) i Dx ! lschwarz i3 Qo
9 } TS| Rot LED (*2) 3 pa
e I ch ‘ 4 Q
o T t )

5 o i | g L] o |91

s > (34, Tiefe's  —— 5] ! L¢ /% ™S

id. Bohrung auf anderer Seite $* 2 g AuBen @7 mm
3 abgedichtet mit =~ Hohe 10, M4, 22

= ¥ : Madenschraube (*3) i Tiefe 5 mm (*1) 30 p

9] g 25 ‘ 50 | |20 ~ Luftanschluss

o 2 . .

8 & | i r 1 p| Enusetzendes Ror,  premsschatter / Detailansicht des AnschluBfelds

gz & | | .

qgl = 250 250 N ' _

= 500 ] L= 8
r BN :
OT“\( *—( 1 1 ] g
= Qe (54) i
< Bezugsflache A 74 (89) Tor @
. N|
o <
@ Schnitt A-A
O‘ T —_—
*1: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht berschreiten. ~ Kabel/Rohre -
*2: Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein-/Ausgangsmodul der Steuerung und 24 V- Spannungsversorgung zum  Kabel fur Geber/Motor 5 m/10 m @14, hohl
prechend hluss im fur den A der vorgeseh Steckverbinder legen. « Kabel fur Anwender 5mA0m 020n7 (3001)
*3: Die vorbereiteten Bohrungen 3-M4, Tiefe 8 reichen bis zur anderen Seite des Armes. Eine lange Befestigungsschraube stoBt auf  Kabel fiir Bremse 5m/10m 0L
mechanische Bauteile im Arm; deshalb muss vorsichtig vorgegangen werden. Achten Sie auf die Abdichtung der Schraube. « Luftrohr (4 Stiick) 0,15m Detailansicht der Spitze

. Technische Daten der Steuerung

Verwendete P Max. Anzahl Serielle Spannungs- : A Sieh h Seite 6 fur Erlaut der Anm. 1 bis 8.

Steuerung Spezifikation E/A Kanale Schnittstelle | versorgung Seite Achiang iehe auch Seite 6 fur Erlauterungen der Anm is
Vielseitig einsetzbar, kann eingesetzt

X-SEL-KETX einfach erweiterbar 176/160 werden 230V 37




IX scARA Midiroboter

(1
-Staub-/spritzwassergeschi]tzt -2 kg Nennlast/10 kg max. | —Sa— 1

| Modellspez_: Serie Modell Kabellange Steuerungstyp = Standard E/A Erweiterte E/A Kabellange E/A orgung k4 |

Beispiel:  [X —NNW6020— 5L — KETX — Pi EEE - L

* Siehe auch S.10 fir Einzelheiten der Modellspezifikation * Der oben Modellschli

eine Kombination von Roboter- und Steuerungsbezeichnung.

Technische Daten der Modelle

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

Achsen Arm- | Motor- | Arbeits- | Viederhol- | Bewegungs-| - zyklus- (kg) Druckkraft (N) | Zulassige Nutzlast
Modell lange |leistung| bereich | 9"uIgkeit | geschwin- | zeit 3 = =
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 1 350 400 +120° 7121 mm/s
chee 2lArm 2 250 200 125 +0.010 (Mehrachsen-
IX-NNW6020-5L-KETX-[-[1-[0-2 |Achse 2|Arm geschwindigkeit) 0.55 > 10 108 152 0.06 33
[IX-NNWB030-5L-KETX-TI-0--2] oo ol encecte hese|  — 200 [200MM 1 L0010 |1393 mm/s
[300 mm]
Achse 4|Drehachse - 100 +360° +0.005 1200°/s

* Geben Sie die erforderliche Steuerung im [J im vorgenannten Modellcode an. Fir weitere Einzelheiten, siehe ,Erlauterung der SCARA-Robotermodellspezifikation® (Seite 10).

Gemeinsame technische Daten

Gebertyp Absolute Umgebungstemp./Feuchtigkeit | Temperatur: 0~40°C, Feuchtigkeit: 20~85% relativ oder weniger (nicht kondensierend)
Verdrahtung durch Anwender | Steckverbinder AWG26, abgeschirmt, wasserdicht, 23-adrig Robotergewicht 345kg
PR I AT Eneumatit (ﬁugen @6 mm, :nnen @4 mm)x2 (normalelr B%triepst;irgck g,& M;aF? Kabellange (Anm. 8) 5L: 5 m (standard), 10L: 10 m (wahlweise)
neumatik (AuBen @ 4 mm, Innen @ 2,5 mm) x 2 (normaler Betriebsdruck 0,8 MPa) Schutzgrad (Anm. 9) IP65 oder gleichwertig
Kabellange (Anm. 6) Rot, ieine LED Anzeige x 1 (24 V- Spannung muss vorhanden sein.) Sperrluftdruck (Anm. 10) 0,3 MPa oder dartiber (0,6 MPa maximal) (saubere, trockene Luft)

Bremsschalter (Anm. 7) Bremsschalter verhindert, dass senkrechte Achse nach unten fallt (24 V- erforderl.)

(823.2)
175
75..100
S|
(2]
75 @24 mm Senkung .
Tiefe 5 mm
. . 200 |~ P
"=~~~ Verbotener Arbeitsbereich '~~~
Arbeitsbereich
] ! Anschluss fiir Anwender,
= @6 mm Luftrohr- 23-Kontakte
= ‘ 62.5 .
! 28 2
_ ‘ @4 mm Luftrohr-
0| | Schnellkupplung
L schnellkupplung
< ‘ b
3]
3
5] 8 o
3] Rot LED (*2) i
> I
2 P «
o [Te]
SR | g ]
i ! g ‘ A
N (34, Tiefe 8) # gl : Auen @ 7 mm, a5
~ id. Bohrung auf anderer Seite Hohe 10, M4, NN
T 1 abgedichtet mit Madenschraube (*3) Tiefe 5 mm (*1) Bremsschalter '+
§ El25 | |50 |20 N X < Rot, Detailansicht des AnschluBfelds
@ £ ! N i AuBen @ 6 mm
= ]
NG s |
ST 250 350 J —
=5 600 1 3
i 1 [
3 &l
Tl Bezugsflache 74 (89)
& ‘ Schnitt A-A
*1: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht iberschreiten.  Kabel/Rohre i
*2: Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein-/A dul der und 24 V- rgung zum * Kabel fir Geber/Motor  5m/10m @14, hohl
D den LI hluss im fiir den der vor kverbinder legen. * Kabel fiir Anwender 5m/10m o
*3: Die vorbereiteten Bohrungen 3-M4, Tiefe 8 reichen bis zur anderen Seite des Armes. Eine lange Befestigungsschraube stoBt auf + Kabel fiir Bremse 5m/10m 020n7 (5ox1)
mechanische Bauteile im Arm; deshalb muss vorsichtig vorgegangen werden. Achten Sie auf die Abdichtung der Schraube. « Luftrohr (4 Stiick) 0,15m Detailansicht der Spitze
Technische Daten der Steuerung
Verwendete P Max. Anzahl Serielle Spannungs- f A Siehe auch Seite 6 fur Erlauterungen der Anm. 1 bis 8.
Steuerung Spezifikation E/A Kanale Schnittstelle | versorgung Seite Achtung g
Vielseitig einsetzbar, kann eingesetzt
X-SEL-KETX einfach erweiterbar 176/160 werden 230V 37




|X SCARA Maxiroboter

-Staub-/spritzwassergeschhtzt -5 kg Nennlast/20 kg max. |

Serie

M Modellspez.:
Beispiel:

X —

* Siehe auch S.10 fur Einzelheiten der Modellspezifikation * Der oben

Erweiterte E/A

EEE

Modell

NNW7020—

Standard E/A

P1

Kabellange

5L

Steuerungstyp

KETX

Kabellange E/A

Technische Daten der Modelle

Spannungsversorgung

von Roboter- und Steuerungsbezeichnung.

2

qugiorllielr- BMaximale Star‘l(tliard- Nutzlast 3. Achse (z): | 4. Achse (rotation):
Achsen Arm- | Motor- |Arbeits- | W/€CeMO |BEWEGUNGS- | -~ zyKus- (kg) Druckkraft (N) | Zulassige Nutzlast
Modell lange [ieistung | bereich |9 g @ | 9%chan | 2ok ; = =
[¢] g (mm) digkeit (s) Nenn- | Maxi- | Druck- Max. Zulassiges | Zulassiges
(mm) [ (W) (Anm. 1) (Anm.2) | (Anm.3) | wert | mum | vorgang |Druckkraft |Tragheitsmoment [Drenmoment
(Anm. 4) | (Anm. 4) | (kgm?) (Anm. 5) (N:m)
Achse 1|Arm 1 350 750 +125° 6597 mm/s
nchee 2l Arm 2 250 200 145 +0.015 (Mehrachsen-
IX-NNW7020-5L-KETX-O0-00-[0-2  [Achse 2Arm +145° geschwindigkeit)
IX NNW7([))4?] ZL KETX-O-00-03-2 052 ° 2 188 265 01 67
[Ix- FSLKETXDIDR0-2] e ofsencette ctse | — 400 [200Mm | o010 |1583 mm/s
[400 mm]
Achse 4| Drehachse - 200 +360° +0.005 1200°/s

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

Gemeinsame technische Daten

Gebertyp

Absolute

Umgebungstemp./Feuchtigkeit

Temperatur: 0~40°C, Feuchtigkeit: 20~85% relativ oder weniger (nicht kondensierend)

Verdrahtung durch Anwender

Steckverbinder AWG26, abgeschimt, wasserdicht, 23-adrig

Robotergewicht

60.0 kg

AnschluB durch Anwender

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

Kabellange (Anm. 8)

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

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

Kabellange (Anm. 6)

Schutzgrad (Anm. 9)

IP65 oder gleichwertig

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

Bremsschalter (Anm. 7)

Sperrluftdruck (Anm. 10)

0,3 MPa oder dartiber (0,6 MPa maximal) (saubere, trockene Luft)

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

Luftanschluss —

optional auf der
fen Seite (*4)

(971.5)

Einzusetzender Schlauch,
AuBen @6 mm (Innen 04 mm)

(206.5)

350
"‘2. Arm: Anschlag

(173)

6 (Mechan. Endstiick)

649.5 [849.5]

(263.4)
22.5

g8 8
4-@14 mm
@30 mm Senkung
(34) 155 (34) \ Tiefe 5 mm
223

140

1040.8 [1240.8]

(0188)

(z1‘44)

[ 1: MaBe fur Ausfiihrung mit optionaler 400 mm vertikaler (z-)Achse

191.3[-8.7] | 200st[400st]

=
k7
S

2
o]
=

S

3
=
©

51

3-M4, Tiefe 8
20

anderer Seite

mit Madenschraube
verschlossen (*3)

(id. Bohrung auf

468.3

'\\L
131 Bezugsflache
262

*1: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht iiberschreiten.

Bezugsflache

*2:Um die LED zu bfgﬁtznen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein-/Ausgangsmodul der Steuerung und 24 V- Spannungsversorgung zum

im fir den A vor

P g
*3: Die vorbereiteten Bohrungen 3-M4, Tiefe 8 reichen bis zur anderen Seite des Armes. Eine lange

Bauteile im Arm; deshalb muss vorsichtig vorgegangen werd

en.

legen.

Verbotener Arbeitsbereich
Arbeitsbereich

Anschluss fir Anwender,

=X 23-Kontakte
§ @6 mm Luftrohr- 62.5
= Schnellkupplung
—_— 28 ©
@4 mm Luftrohr- —t—1
Schnellkupplung
Anschlag f. e SRS
1.u.2. Arm e s -
N o
Rot LED (*2) -
— (=21
g v
=K
22 :
= ﬁbatandﬂh?lter, 254 Ra
uBen @7 mm,
Hohe 10, M4, 2 E‘
(122.7) Tiefe 5 mm (*1) —
Bremsschalter /* Detailansicht des AnschluBfelds
(=]
&
ﬂ:l:
c
L T '
91
Kabel/Rohre ittt A-
* Kabel fir Geber/Motor 5 m/10 m M
« Kabel fur Anwender 5m/10m
aube stoBt auf « Kabel fur Bremse 5m/10m 18, hohl
« Luftrohr (3 Stiick) 0,15m » NO

*4: Der Anschluss kann auch in umgekehrter Richtung angebaut werden (dazu wird der Stopfen PT 3/8 entfernt und gegen den Anschluss

ausgetauscht).

02507 (§on1 )
Detailansicht der Spitze

Technische Daten der Steuerung

Verwendete P Max. Anzahl Serielle Spannungs- "
Steuerung Spezfikation E/A Kanale Schnittstelle | versorgung Seite
Vielseitig einsetzbar, kann eingesetzt
X-SEL-KETX einfach erweiterbar 176/160 werden 230V 7

VAN

Achtung

Siehe auch Seite 6 fur Erlauterungen der Anm. 1 bis 10.




|X SCARA Maxiroboter

-Staub-/spritzwassergeschmzt -5 kg Nennlast/20 kg max. |

H Modellspez.:
Beispiel:

Serie

X —NNW8020—

Modell Kabellange Steuerungstyp Standard E/A Erweiterte E/A Spannungsversorgung

5L KETX P1 EEE 2

Kabellange E/A

* Siehe auch S.10 fur Einzelheiten der Modellspezifikation

Technische Daten der Modelle

* Der oben genannte Modellschliissel beinhaltet eine Kombination von Roboter- und Steuerungsbezeichnung.

Positionier- [ Maximale | Standard- | Nutzlast 3. Achse (2): 4. Achse (rotation):
P Arm- | Motor- | Arbeits- | Wiederhol- |Bewegungs- | - zyklus- (kg) Druckkraft (N) | Zulassige Nutzlast
Modell lange [ieistung [ bereich |2 g ™" | 9%omi™ | %) ; o o
[¢] 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
nchse 2l Arm 2 250 700 . +0.015 (Mehrachsen-
IX-NNW8020-5L-KETX-[J-(1-[J-2  |Achse 2|Arm +145° geschwindigkeit)
IX-NNW8040-5L-KETX-J-00-[J-2 0-52 ° 20 188 265 01 6.7
- SLKETXDRO-U-2] |y e ofsenvette etse | — 400 |200MM | L0010 | 1583 mm/s
[400 mm]
Achse 4| Drehachse - 200 +360° +0.005 1200°/s

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

Gemeinsame technische Daten

Gebertyp

Absolute

Umgebungstemp./Feuchtigkeit

Temperatur: 0~40°C, Feuchtigkeit: 20~85% relativ oder weniger (nicht kondensierend)

Verdrahtung durch Anwender

Steckverbinder AWG26, abgeschirmt, wasserdicht, 23-adrig

Robotergewicht

620 kg

AnschluB durch Anwender

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

Kabellange (Anm. 8)

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

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

Kabellange (Anm. 6)

Schutzgrad (Anm. 9)

IP65 oder gleichwertig

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

Bremsschalter (Anm. 7)

Sperrluftdruck (Anm. 10)

0,3 MPa oder dariiber (0,6 MPa maximal) (saubere, trockene Luft)

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

Abmessungen

Luftanschluss — optional auf der
iberli Seite (*4)

Einzusetzender Schlauch,

(1071.5) AuBen @6 mm (Innen @4 mm)
(65) _ 350 450 (206.5)
T "‘2. Arm: Anschlag
g BEE
530 mi Sen
mm Senkung i o)
Tief ! o
(34) iefe 5 mm \;__,& 250 Z\_ -
Verbotener Arbeitsbereich
@ E égs}ghll{SﬁtfﬂrAnwender,
= ) -
2 £ Q g(shmrﬂkLuﬂll'ohr- 62.5 ontaxle
5 < chnellkupplun:
= R | 28 @
=N =
= @4 mm Luftrohr- ——1
§ § | Schnellkupplung ie
E |29 | Anschlag f g JE
E|3l8lw sy | nschlag f. b
g 7§ [ — 1.u.2. Am Ischwaz e o
2 g | \ g o
2 hila i Rot LED (*2) pam
° ° S o | | =
23 |8 i : iE g
_Eo T ?M4Tlefe8 ; 89
—lﬂu— - id. Bohrung auf
(2188) 2 | 6151 |20 \anderer Seite 35, Abstandhalter, **”@ = \
| Z B i I adershe fusen 0 o K
= , V4, i |
‘ = = verschlossen (*3) 1227) Tiefe 5 mm (*1) ~ o
I 2 |g .
! = « 2| . .
(0144) e 5 Bremsschalter / Detailansicht des AnschluBfelds
] s KB
= |§=
| = 5
,\% | N
| o
\
131 Bezugsflache Bezugsflache 91
262

*1: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Rlchtung oder 2 Nm in ger[‘[)\r/ehrlchlung nicht tiberschreiten.
2

*2: Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein

entsprechenden LED- Anschluss im fur den Anwender vorgesehenen Steckverbinder Iegen

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

Bauteile im Arm; deshalb muss vorswchng vorgegangen werden.

“4: Der Anschluss kann auch in umgekehrter Richtung angebaut werden (dazu wird der Stopfen PT 3/8 entfernt und gegen den Anschluss

ausgetauscht).

Kabel/Rohre
gung zum * Kabel fur Geber/Motor 5 m/10 m
« Kabel fir Anwender 5m/10m
« Kabel fir Bremse 5m/10m 018, hohl
« Luftrohr (4 Stiick) 0,15m >

92507 (S0 )
Detailansicht der Spitze

Technische Daten der Steuerung

Verwendete fikati Max. Anzahl Serielle | Spannungs- f A Siehe auch Seite 6 fur Erfauterungen der Anm. 1 bis 10.
Steuerung Spezifikation E/A Kanale Schnittstelle | versorgung Seite Achtung
Vielseitig einsetzbar, kann eingesetzt
X-SEL-KETX einfach erweiterbar 176/160 werden 20V 87




IX sCARA Miniroboter

[ | Modellspez.: BEEIG Modell Kabellange Steuerungstyp g Standard E/A g Erweiterte E/A Kabellange E/A @ Spannungsversorgung ™y

Beispiel:  [X —TNN3015— 5L — KETX P1 EEE — 2 T

* Siehe auch S.10 fur Einzelheiten der Modellspezifikation * Der oben Mc I i eine Kombination von Roboter- und Steuerungsbezeichnung.

Technische Daten der Modelle

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

Vodel! Achsen Arm- | Motor- | Arbeits- g;isgﬁgg}t Bg;vsi%lmg_s- ZkaeIlijis- (kg) Druckkraft (N) | Zulassige Nutzlast
odel lange |leistung| bereich |~ (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 1 175 200 +120° 3560 mm/s
+0.010 (Mehrachsen-
IX-TNN3015-5L-0-0-0-0-2 Achse 2(Arm 2 125 100 +130° geschwindigkeit) 0.49 1 3 65.3 20.9 0.015 19
IX-UNN3015-5L-0-0-00-00-2  [Achse 3[Senkrechte Achse | — 100 | 150 mm [ +0.010 | 1106 mm/s ’ ' ’ ’ ’
Achse 4|Drehachse - 50 | +360° | +0.005 1600°/s

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

Gemeinsame technische Daten

Gebertyp Absolute Umgebungstemp./Feuchtigkeit | Temp.: 0~40°C, Feuchtigkeit: 20~85% relativ od. weniger (nicht kondensierend)
Verdrahtung durch Anwender| Abgeschirmter Steckverbinder AWG 26 D-sub/15-Kontakte Robotergewicht 20.8kg

AnschluB durch Anwender | Pneumatik (AuBen @ 4 mm, Innen @ 2,5 mm) x 3 (normaler Betriebsdruck 0,8 MPa)| | Kabellange (Anm. 8) 5L: 5 m (standard), 10L: 10 m (wahlweise)

Kabellange (Anm. 6) Rot, kleine LED Anzeige x 1 (24 V- Spannung muss vorhanden sein.)

Bremsschalter (Anm. 7) Bremsschalter verhindert, dass senkrechte Achse nach unten fallt (24 V- erforderl.)

* Die folgenden Abbildungen beziehen Panel %
sich ebenfalls auf die inverse a
Ausfuhrung. Der einzige Unterschied n_| ;

liegt in der umgekehrten Anbringung
(siehe auch Seite 2.)

120

=0
i o

T Einschub f. angebaute, B
2. Arm: Anschlag Zusatzgerate (M3, M4) i 12

15 60
. 495.5) T
04 (weiB), ( o
04 (rot) Schnellkupplun Beriihrlinie mit
Schnellkupplung SCNNETKUpPUNG dem Gestell
BotlED('2) remssenaler Verbotener Arbeitsbereich Vermeiden Sie ede
Anschluss f. Anwender Berirung der Wand
f Anschluss 1. Anwen
24 (schwarg), Arbeitsbereich
oCr N‘l‘/ _———
Abstandhalter f. Anwender, =¥
AuBen @7, Hohe 10, M4,
Tiefe 5 mm (*1) 57
. . L 160 4-09 mm
Detailansicht des AnschluB3felds = @16 mm Senkung, Tiefe 5 mm
g — 140 (gegeniiberliegende Seite
2 o —
'8 ~ ! Q| der Senkung)
4 15 ()| <
= o
Gewindebohrung © g 3 | H—
fur Zusatzgerate ol 2-08H10 ‘
(4-M4, Tiefe 12) ~ i
id. auf anderer Seite rofts
9 N ‘ o 28 Bezugsfliche
Q |
0|
035 = | /
0 T & i S5
| 1Y
2, g 1
<l "
= a4 g8 116 Bezugsfliche
A | D |
g = A &
= 216 ]|
e 2 125 175 2. Arm: Anschlag
011(1.D.) 3 % 451
16h7 (o) Cls
@
Detailansicht der Spitze S
—_— T

| Detailansicht der mechanischen Schnittstelle des Arms

*1: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht iberschreiten. Kabel/Rohre

*2: Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein-/Ausgangsmodul der Steuerung und 24 V- Spannungsversorgung zum * Kabel fir Geber/Motor 5 m/10 m « Kabel fur Anwender 5 m/10 m
entsprechenden LED-Anschluss im filr den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen. * Kabel fiir Bremse 5m/10m « Luftrohr (3 Stuck) 0,15 m
Technische Daten der Steuerung
Verwendete p— Max. Anzahl Serielle Spannungs- " A f f - . i
SEnErmg Spezifikation E/A Kanale el || s Seite Siehe auch Seite 6 fur Erlauterungen der Anm. 1 bis 8.
X-SEL-KETX Vielseitig einsetzbar, 176/160 kann eingesetzt 37 achting
einfach erweiterbar werden 230V - — —
* Siehe auch Seite 6 fur weitere Hinweise.




IX scARA Miniroboter

|
f |
H Modellspez.: IESES Modell Kabellange =% Steuerungstyp gs Standard E/A g Erweiterte E/A X i!l.l
I ="
-
Beispiel: IX —TNN3515— 5L — KETX — P1 EEE - 7
* Siehe auch S.10 filr Einzelheiten der Modellspezifikation * Der oben von Roboter- und Steuerungsbezeichnung.
Technische Daten der Modelle
Positionier- | Maximale | Standard-| Nutzlast 3. Achse (2): 4. Achse (rotation):
- - its-| Wiederhol- | Bewegungs-|  zyklus- k Druckkraft (N Zulassige Nutzlast
Modell Achsen Arm- | Motor- | Arbeits- | (0 R bet |- hwine | zeit (kg) (N) 9
lange |leistung| bereich | = (mm) digkeit (s) | Nemn-| 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 1 225 200 +120° 3979 mm/s
chse 21Arm 2 25 100 prevs +0.010 (Mehrachsen-
& -5-0-00-00-00- chse 2|Arm +135° jeschwindigkeit)
IX-TNN3515-5L-0-0-0-0-2 s | 053 | 1| 3 | 653 | 909 | 0015 19
IX-UNN3515-5L-00-0-00-00-2  |Achse 3|Senkrechte Achse |~ — 100 | 150 mm | +0.010 | 1106 mm/s
Achse 4|Drehachse - 50 | 360° | +0.005 1600°/s

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

Gemeinsame technische Daten

Gebertyp Absolute

Umgebungstemp./Feuchtigkeit

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

Verdrahtung durch Anwender

Abgeschirmter Steckverbinder AWG 26 D-sub/15-Kontakte

Robotergewicht 21.9kg

AnschluB durch Anwender

Pneumatik (AuBen @ 4 mm, Innen @ 2,5 mm) x 3 (normaler Betriebsdruck 0,8 MPa)

Kabellange (Anm. 8)

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

Kabellange (Anm. 6)

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

Bremsschalter (Anm. 7)

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

* Die folgenden Abbildungen beziehen Panel 206
sich ebenfalls auf die inverse
Ausfuhrung. Der einzige Unterschied ++ )
liegt in der umgekehrten Anbringung "@@ 1
(siehe auch Seite 2.) @ %} |- &
T Einschub f. angebaute =
2. Arm: Anschlag ate (M3, M4) i 12
15] | 60 > 1)
04 (weiB), (545.5)
@4 (rot) Schnellkupplung
Schnellkupplung —
Rot LED (*2 Bremsschalter : .
Anschluss f. Anwender Verbotener Arbeitsbereich \éerr-"helden g,e {:/ded
g4 (schwarz), Arbeitsbereich R
=
i
Abstandhalter f. Anwender, 57
AuBen @7, Hohe 10, M4,
Tiefe 5 mm (*1)
. . 4-09 mm
Detailansicht des AnschluBfelds A\ 160 1(316 mmbSelnkungd, T:isefe 5 mm
g —~ gegenilberliegende Seite
% 2 140 . der Senkung)
a 5 | o ————
Gewindebohrung £ if
fur Zusatzgerate 2 % 2-08H10 T
(4-M4, Tiefe 12) N - '
id. auf anderer Seite ! o ‘ 0|0 .
_— L 8 N ‘ 43S Bezugsfliche
I 0 ‘
~
| = 4
L - I
o £ (I
P R R — [ i AN ‘ Bezugsflache
= [ E—— g 116
v, & <
LA
_016],|
3 32 125 205 2. Arm: Anschlag
211(1.D.) o oal 501
1617 (S0se) - %fi
=|
Detailansicht der Spitze T
- Detailansicht der mechanischen Schnittstelle des Arms
*1: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht iberschreiten. Kabel/Rohre
*2: Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein-/Ausgangsmodul der Steuerung und 24 V- Spannungsversorgung zum « Kabel fir Geber/Motor 5 m/10 m « Kabel fur Anwender 5 m/10 m
entsprechenden LED-Anschluss im fir den A der vorgesehenen Steckverbinder legen. « Kabel fiir Bremse 5m/10m « Luftrohr (3 Stick) 0,15 m
Technische Daten der Steuerung
Verwendete T Max. Anzahl Serielle Spannungs- o A i i i 3 i
Soreng Spezifikation Pl | et Verorgu%g Seite pontang Siehe auch Seite 6 fur Erlauterungen der Anm. 1 bis 8.
Vielseitig einsetzbar, kann eingesetzt
X-SEL-KETX B f 176/160 37
einfach erweiterbar werden 230V * Siehe auch Seite 6 fiir weitere Hinweise.




IX sCARA Midiroboter

H Modellspez.: IEEE Modell Kabellange g Steuerungstyp g Standard E/A g Erweiterte E/A @ Kabellange E/A g Spannungsversorgung
Beispiel: IX —HNN5020— 5L KETX — P1 EEE — 2

* Siehe auch S.10 fur Einzelheiten der Modellspezifikation * Der oben von Roboter- und Steuerungsbezeichnung.

Technische Daten der Modelle

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

Modall Achsen Arm- | Motor- | Arbeits- gveisgﬁglg-n B;;Vsec%lmg_s- Zyzkellijis- (kg) Druckkraft (N) | Zulassige Nutzlast
oce lange |leistung| bereich | * (mm) digkeit (s) |Nemn-| Maxi- | Druck- | Max. | Zussiges | Zussiges
(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
+0.010 (Mehrachsen-
IX-HNN5020-5L-0-00-0-0-2 Achse 2|Arm 2 250 200 +135° geschwindigkeit) 0.44 5 10 108 152 0.06 33
IX-INN5020-5L-0-0-00-00-2  |Achse 3[Seriechte Achse | — 200 [200mm | 0010 |1393mm/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).

Gemeinsame technische Daten

Gebertyp Absolute Umgebungstemp./Feuchtigkeit | Temp.: 0~40°C, Feuchtigkeit: 20~85% relativ od. weniger (nicht kondensierend)
Verdrahtung durch Anwender | Steckverbinder AWG 26 D-sub, abgeschirmt, 25 Kontakte Robotergewicht 305kg
Pneumatik (AuBen @ 6 mm, Innen @ 4 mm) x 2 (normaler Betriebsdruck 0,8 MPa) | | Kabellange (Anm. 8) 5L: 5 m (standard), 10L: 10 m (wahlweise)
Anschluf durch Anwender | pneymatik (AuBen @ 4 mm, Innen @ 2,5 mm) x 2 (normaler Betriebsdruck 0,8 MPa
Kabellange (Anm. 6) Rot, kleine LED Anzeige x 1 (24 V- Spannung muss vorhanden sein.)
Bremsschalter (Anm. 7) Bremsschalter verhindert, dass senkrechte Achse nach unten fallt (24 V- erforderl.)

* Die folgenden Abbildungen beziehen sich

ebenfalls auf die inverse Ausfuhrung. Der
einzige Unterschied liegt in der umgekehrten
Anbringung (siehe auch Seite 2.)

4-011 mm
175 024 mm Senkung,
75 100 .| Tiefe 5 mm (723.2)
250 ) 250 173
50| panel
) 288
NS = N ]
% 2 &l (C
Y |50 75 ‘f
125 Arm 2 Ami1 /

Detailansicht der Gestellmontage

Bezugsflache
198
99
Bezugsflache o
™,
8l“’$ [mm] £ Verbotener Arbeitsbereich
= I § i = I Arbeitsbereich
g Tl s —_—
o112 £ \ J gl g8
0 g
— 0=
0146 ‘ IS j @6 mm Luftrohr- 28 o]
o 9| Schnellkupplung ©
o< N - ~—
73.2 I
‘ Sy J4732) O 04 mm Luftrohr- Y@ ‘ @© 044
| 1 oY SgEp| &
i | . B
H ) Anschluss fir § 0
l I [ | AT Anwender, schwarz @EIB N m
° ° o 25-Kontakte p —t lé
RotLED (*3) | ‘W—\ & |
= = \’$ B Schnitt A-A
= 9 A==
‘ (é) % 2 50| | 20 Anschlag/ Bremsschalter /-J_l_f a 5 2 i‘ ‘ I
I ® = . R o 1 © |
s 3-M4, Tiefe 8 .
‘ 'J; e ild. auf ar:derer) AuBien @7 mm, 2 = T
S| W= Seite (1) Hohe 10, M4, 30 -
! 8 Tiefe 5 mm (*2) @14, hohl
E . 020n7 (-0.021)
Detailansicht des AnschluBifelds
Detailansicht der mechanischen Schnittstelle des Arms Detailansicht der Spitze
*1: Die vorbereiteten Bohrungen 3-M4, Tiefe 8 reichen bis zur anderen Seite des Armes. Eine lange Befestigungsschraube stoBt auf Kabel/Rohre
mechanische Bauteile im Arm; deshalb muss vorsichtig vorgegangen werden. « Kabel fiir Geber/Motor 5 m/10 m « Kabel fur Anwender 5 m/10 m
*2: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht Uberschreiten. e Kabel filr Bremse 5m/10m o Luftrohr (3 Stick) 0,15 m

*3: Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein-/Ausgangsmodul der Steuerung und 24 V- Spannungsversorgung zum
entsprechenden LED-Anschluss im fur den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen.

Technische Daten der Steuerung

Verwendete ifikati Max. Anzahl Serielle | Spannungs- i A Siehe auch Seite 6 fur Erfauterungen der Anm. 1 bis 8.

Steuerung Spezifikation E/A Kanale Schnittstelle | versorgung Seite Achtung I Y I Y uterung :
Vielseitig einsetzbar, kann eingesetzt

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

* Siehe auch Seite 6 fir weitere Hinweise.




H Modellspez.:

Beispiel:  IX

Serie

Kabell

5

Modell

—HNN6020 —

* Siehe auch S.10 fur Einzelheiten der Modellspezifikation * Der oben

Technische Daten der Modelle

lange

L

Steuerungstyp

KETX

Standard E/A

P1

IX scARA Midiroboter

Erweiterte E/A

EEE

Kabellange E/A

2

von Roboter- und Steuerungsbezeichnung.

Spannungsversorgung

Positionier- | Maximale | Standard-| Nutzlast 3. Achse (2): 4. Achse (rotation):
. . 5 ito. | Wiederhol- | Bewegungs-|  zyklus- k Druckkraft (N Zulassige Nutzlast
Modell A<.:hsen' {f\rm N_Iotor Arbe!ts genauigkeit | geschwin- zeit kg) N 9
konfiguration | lange |leistung| bereich (mm) digkeit (s) Nenn- | Maxi- | Druck- Max. Zulassiges | Zulassiges
nm. nm. nm. wert | mum | vorgang | Druckkral
(mm) [ (W) (Anm.1) | (Anm.2) | (Anm.3) Druckkraft | Traghei D
(Anm. 4) | (Anm. 4) | (kgm?) (Anm.5) | (N'm)
Achse 1[Arm 1 350 400 +120° 7121 mm/s
Y Fys 250 200 25 +0.010 (Mehrachsen-
_ Y eiinink chse 2|Arm +145° hwindigkeit)
IX-HNN8020-5L-L1-U-L1-0-2 T 052 | 2 | 10 | 108 | 152 0.06 33
IX-INN6020-5L-[0-[J-[J-[-2  |Achse 3|Senkrechie Achse |  — 200 |[200mm | +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. Fiir weitere Einzelheiten, siehe ,Erlauterung der SCARA-Robotermodellspezifikation” (Seite 10).

Gemeinsame technische Daten

Gebertyp

Absolute

Umgebungstemp./Feuchtigkeit

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

Verdrahtung durch Anwender

Steckverbinder AWG 26 D-sub, abgeschirmt, 25 Kontakte

Robotergewicht

315kg

AnschluB 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}

Kabellange (Anm. 8)

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

Kabellange (Anm. 6)

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

Bremsschalter (Anm. 7)

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

Abmessungen "

Die folgenden Abbildungen beziehen sich
ebenfalls auf die inverse Ausfuhrung. Der

einzige Unterschied liegt in der umgekehrten

Anbringung (siehe auch Seite 2.)
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Detailansicht der mechanischen Schnittstelle des Arms

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

mechanische Bauteile im Arm; deshalb muss vorsichtig vorgegangen werden. « Kabel fiir Geber/Motor 5 m/10 m
*2: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht uberschreiten. e Kabel filr Bremse 5m/A0m
*3: Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein-/Ausgangsmodul der Steuerung und 24 V- Spannungsversorgung zum

entsprechenden LED-Anschluss im fur den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen.

Detailansicht der Spitze

5m/A10m
0,15 m

« Kabel fur Anwender
« Luftrohr (3 Stiick)

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 &

VAN

Achtung

Siehe auch Seite 6 fur Erfauterungen der Anm. 1 bis 8.

* Siehe auch Seite 6 fir weitere Hinweise.



|X SCARA Maxiroboter

'Deckenmontage | -5 kg Nennlast/20 kg max.| I:.17 e

| | Modellspez_: Serie Modell Kabellange Steuerungstyp g Standard E/A Erweiterte E/A Kabellange E/A g Spannungsversorgung

Beispiel: IX —HNN7020— 5L — KETX — Pf EEE — - 2

* Siehe auch S.10 fiir Einzelheiten der Modellspezifikation * Der oben i i eine Kombination von Roboter- und Steuerungsbezeichnung.

Technische Daten der Modelle

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

Viodel Achsen Arm- | Motor- | Arbeits- g;ﬂgﬁgsig%}t Bge!si%l\:\zﬁ?_ ZVZ%;S- (kg) Druckkraft (N) | Zulassige Nutzlast
ode lange (leistung | bereich | =~ (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)
IX-HNN7020-5L-KETX-0J-01-C1-2 Achse 1|Arm 1 350 750 +125° 0.015 6597 mm/s
+0. Mehrachsen-
[IX-HNN7040-5L-KETX-TI-0-03-2] [achse 2|Am 2 30 | 400 | =145° s

0.50 5 20 188 265 0.1 6.7
IX-INN7020-5L-KETX-00-0-0-2  |achse 3[senkvechte Achse | — 400 |fGoamm | +0.010 |1583 mm/s

[IX-INN7040-5L-KETX-O0-0-03-2]
Achse 4|Drehachse - 100 +360° +0.005 1200°/s
* Geben Sie die erforderliche Steuerung im [ im vorgenannten Modellcode an. Fir weitere Einzelheiten, siehe ,Erlauterung der SCARA-Robotermodellspezifikation (Seite 10).

Gemeinsame technische Daten

Gebertyp Absolute Umgebungstemp./Feuchtigkeit | Temperatur: 0~40°C, Feuchtigkeit: 20~85% relativ oder weniger (nicht kondensierend)
Verdrahtung durch Anwender | Steckverbinder AWG26 D-sub, abgeschirmt, wasserdicht, 25-adrig Robotergewicht 58.0kg
AnschiuB durch Anwender | Peumatik (Ausen @ 6 mm, Innen @ 4 mm) x 2 (normaler Betriebsdruck 0,8 MPa) Kabellange (Anm. 8) 5L: 5 m (standard), 10L: 10 m (wahlweise)

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

Kabellange (Anm. 6) Rot, kleine LED Anzeige x 1 (24 V- Spannung muss vorhanden sein.)
Bremsschalter (Anm. 7) Bremsschalter verhindert, dass senkrechte Achse nach unten fallt (24 V- erforderl.)
Abmessungen * Die folgenden Abbildungen beziehen sich ebenfalls auf die inverse Ausfuhrung.

Der einzige Unterschied liegt in der umgekehrten Anbringung (siehe auch Seite 2).
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Kabel/Rohre =l 1: Die vorbereiteten Bohrungen 3-M4, Tiefe 8 reichen bis zur anderen Seite des Armes. Eine lange stoBt auf
« Kabel fur Geber/Motor 5 m/10 m “ Bauteile im Arm; deshalb muss vorsichtig vorgegangen werden. L [925h7 (3cor)
« Kabel fur Anwender 5m/10m S *: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht berschreiten. Detail ht der Spit
« Kabel fur Bremse 5m/10m = *3: Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein der und 24 V- gzum w
« Luftrohr (4 Stilck) 0,15m © entsprechenden LED- Anschluss im fiir den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen.
Technische Daten der Steuerung
Verwendete it Max. Anzahl Serielle Spannungs- i A Siehe auch Seite 6 fur Erlauterungen der Anm. 1 bis 8.
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 Maxiroboter

'Deckenmontage | -5 kg Nennlast/20 kg max. | '1'17 o E

| ] Modellspez.: BEEE Modell Kabellange Steuerungstyp g Standard E/A g Erweiterte E/A Kabellange E/A g Spannungsversorgung

Beispiel:  IX —HNN8020— 5L — KETX — P EEE — - 2

* Siehe auch S.10 fiir Einzelheiten der Modellspezifikation * Der oben IV i ination von Roboter- und Steuerungsbezeichnung.

Technische Daten der Modelle

Posgiorrw]ielr- BMaximaIe Starll((liard- Nutzlast 3. Achse (z): | 4. Achse (rotation):
b b its. | Wiederhol- |Bewegungs- | zyklus- ki Druckkraft (N Zulassige Nutzlast
Vodell Achsen Arm- | Motor- |Arbeits- | oSl 5 win. s (kg) ruckkraft (N) g

lange (leistung |bereich (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)
IX-HNN8020-5L-KETX-0-00-C0-2  frehse 1jArm 1 450 750 +125° 0,015 7'1’\5'71’32]152"1‘{5
[IX-HNN8040-5L-KETX-0-0-03-2] Achse 2 |Arm 2 350 400 +145° geschwindigkeit) 052 5 20 188 265 01 6.7
IX-INNB020-5L-KETX-0-0-0-2  rchse 3 Ase | — 400 |A0mm | +0.010 (1583 mmis | ' '
[IX-INN8040-5L-KETX-0-0-0-2]
Achse 4 [Drehachse - 100 +360° +0.005 1200°/s

* Geben Sie die erforderliche Steuerung im [J im vorgenannten Modellcode an. Fir weitere Einzelheiten, siehe ,Erlauterung der SCARA-Robotermodellspezifikation® (Seite 10).

Gemeinsame technische Daten

Gebertyp Absolute Umgebungstemp./Feuchtigkeit | Temperatur: 0~40°C, Feuchtigkeit: 20~85% relativ oder weniger (nicht kondensierend)
Verdrahtung durch Anwender | Steckverbinder AWG26 D-sub, abgeschirmt, wasserdicht, 25-adrig Robotergewicht 58.0 kg
AnschluB durch Anwender | Preumatik (AuBen @ 6 mm, Innen @ 4 mm) x 2 (normler Betriebsdruck 0,8 MPa) | | Kabellange (Anm. 8) 5L:5m (standard), 10L: 10 m (wahiweise)

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

Kabellange (Anm. 6) Rot, kleine LED Anzeige x 1 (24 V- Spannung muss vorhanden sein.)
Bremsschalter (Anm. 7) Bremsschalter verhindert, dass senkrechte Achse nach unten fallt (24 V- erforderl.)
Abmessungen * Die folgenden Abbildungen beziehen sich ebenfalls auf die inverse Ausfihrung.

Der einzige Unterschied liegt in der umgekehrten Anbringung (siehe auch Seite 2).
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abel/Rohre S *1: Die vorbereiteten Bohrungen 3-M4, Tiefe 8 reichen bis zur anderen Seite des Armes. Eine lange i stoBt au
« Kabel fur Geber/Motor 5 m/10 m é Bauteile im Arm; deshalb muss vorsichtig vorgegangen werden. 1 1925h7 (§ex1)
« Kabel fur Anwender 5m/10m © *2: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht iberschreiten.  petailansicht der Spitze
« Kabel fiir Bremse 5m/10m *3: Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein-/Ausgangsmodul der Steuerung und 24 V- Spannungsversorgung zum —_—
« Luftrohr (4 Stiick) 0,15m entsprechenden LED-Anschluss im fiir den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen.

Technische Daten der Steuerung
Verwendete I Max. Anzahl Serielle Spannungs- - A Siehe auch Seite 6 fur Erfauterungen der Anm. 1 bis 8.
Steuerung Spezifikation E/A Kanale Schnittstelle | versorgung Sl Achtung 9
Vielseitig einsetzbar, kann eingesetzt
X-SEL-KETX einfach erweiterbar 176160 werden 230V 37




IX sCARA Miniroboter

- Reinraumausfuhrung / 250 mm 1 kg Nennlast/3 kg max. |

lModeIIspez.: Serie Modell Kabellange Steuerungstyp g Standard E/A g Erweiterte E/A Kabellange E/A g Spannungsversorgung
Beispiel: IX —NNC2515— 5L - P EEE — 2

* Siehe auch S.10 fur Einzelheiten der Modellspezifikation * Der oben Moc I i eine Kombination von Roboter- und Steuerungsbezeichnung.

Technische Daten der Modelle

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

AaEeEn Arm- | Motor- | Arbeits-| Wiederhol- | Bewegungs-| - zyklus- (kg) Druckkraft (N) | Zulassige Nutzlast
Modell lange | leistung| bereich 9% augket | geschuin- | zelt - o s
(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) | (kg'm?) (Anm. 5) (N-m)
Achse 1[Arm 1 225 200 +120° 3142 mm/s
rcheo oA 2 125 100 120 +0.010 (Mehrachsen-
+120° ke
IX-NNC2515-5L-0-0-0-0-2 [ [ gD | 049 | 1| 3 | e53 | 909 0.015 19
Achse 3(Senkrechte Achse | — 100 150 mm +0.010 1106 mm/s
Achse 4(Drehachse - 50 +360° +0.005 1600°/s

* Geben Sie die erforderliche Steuerung im CJ 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| Abgeschirmter Steckverbinder AWG 26 D-sub/15-Kontakte Absaugung (Anm. 11) 60 NL/min
AnschluB durch Anwender | Pneumatik (AuBen @ 4 mm, Innen @ 2,5 mm) x 3 (normaler Betriebsdruck 0,8 MPa | Reinheitsklasse GemaB Klasse 10 (0.1 ym)
Kabellange (Anm. 6) Rot, kleine LED Anzeige x 1 (24 V- Spannung muss vorhanden sein.) Umgebungstemp./Feuchtigkeit | Temp.: 0~40°C, Feuchtigkeit: 20~85% relativ od. weniger (nicht kondensierend)
Bremsschalter (Anm. 7) Bremsschalter verhindert, dass senkrechte Achse nach unten fallt (24 V- erforderl.)| | Robotergewicht 19kg
Kabellange (Anm. 8) 5L: 5 m (standard), 10L: 10 m (wahlweise)

92.5 2-08H10

Bezugsflache 55 130 , 1. Arm: Anschlag
Panel o
3
24 (ron Serraidapiun f/@\ - =298
Schnellkupplung SCINETUPPLNG. \&J NN
Rot LED (*2 Ll
Anschluss f. Anwender A
Q4L(schwarz), 155
: .‘!T 2. Arm: Anschlag 185 4-09
Abstandhalter f. Anwender, * (4245
AuBen @4, Hohe 10, M4, 57
Tiefe 5 mm (*1) 2495
Detailansicht des AnschluBfelds
|
Gewindeboh E == g
mf%]saizgegt? o8 == = Verbotener Arbeitsbereich
(4-M4, Tiefe 12) N — ) )
id. auf anderer Seite = e ; Arbeitsbereich
—— [
|
| .
= ‘ 30 Arm 2 & _
©o 5
~ [>< g 120 A
‘ K i einzusetzendes Rohr,
v uol L AuBen @12 mm
-9 - | ! ! (Innen@8 mm)
‘ j < N e—
‘ | 0 —_7= i N| ‘
) o |
211(.D.) 9 i = Z
- I
016h7 (So1s) i ‘ T-Nut filr angebaute ‘
35 g 016 |! ; o Zusatzgerate (M3, M4) ‘ @
Detailansicht der Spitze @ = 125 125 « ) P A
- H s
g Bezugsflache @ ‘ f
= gl I
~ L—(f te | L
7o) T T T T
Sl
*1: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht iiberschreiten. Kabel/Rohre
*2: Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein-/Ausgangsmodul der Steuerung und 24 V- Spannungsversorgung zum « Kabel fir Geber/Motor 5 m/10 m  Kabel fir Anwender 5 m/10 m
entsprechenden LED-Anschluss im fiir den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen. « Kabel fur Bremse 5m/A0m « Luftrohr (3 Stiick) 0,15m
Technische Daten der Steuerung
Verwendete ifikati 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 A 9
Vielseitig einsetzbar. kann eingesetzt
X-SEL-KX f p ) 176/160 37
einfach erweiterbar werden 230V * Siehe auch Seite 6 fur weitere Hinweise.




M Modellspez.: IE2D Modell Kabellange
Beispiel: IX —NNC3515— 5L —

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

Technische Daten der Modelle

Steuerungstyp

KETX

- P

Standard E/A

1

Erweiterte E/A

IX sSCARA Miniroboter

Kabellange E/A g Spannungsversorgung

EEE — pA

Positionier- | Maximale | Standard- | Nutzlast 3. Achse (z): | 4. Achse (rotation):
o — Arm- | Motor- | Arbeits-| Wiederhol- | Bewegungs-|  zyklus- (kg) Druckkraft (N) | Zulassige Nutzlast
Modell lange |leistung| bereich | 9TauIgkelt | geschwin- | zeit 3 = T
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 1 225 200 +120° 3979 mm/s
rchoa 2l 2 e 00 PP +0.010 (Mehrachsen-
chse 2|Arm +135° eschwindigkeit)
IX-NNW3515-5L-0-0-0-0-2 e | o5 | 1| 3 | es3 | 909 | 0015 | 19
Achse 3|Senkrechte Achse | — 100 150 mm +0.010 1106 mm/s
Achse 4|Drehachse - 50 +360° +0.005 1600°/s

Gemeinsame technische Daten

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

Gebertyp Absolute

Vakuumanschluss

Einzusetzendes Rohr AuBen @12

Verdrahtung durch Anwender| Abgeschirmter Steckverbinder AWG 26 D-sub/15-Kontakte

Absaugung (Anm. 11)

60 NL/min

AnschluB durch Anwender | Pneumatik (AuBen @ 4 mm, Innen @ 2,5 mm) x 3 (normaler Betriebsdruck 0,8 MPa

Reinheitsklasse

GemaB Klasse 10 (0.1 ym)

Kabellange (Anm. 6) Rot, kleine LED Anzeige x 1 (24 V- Spannung muss vorhanden sein.)

Umgebungstemp./Feuchtigkeit

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

Bremsschalter (Anm. 7) Bremsschalter verhindert, dass senkrechte Achse nach unten fallt (24 V- erforderl.)

Robotergewicht

20kg

Kabellange (Anm. 8)

5L: 5 m (standard), 10L: 10 m (wahlweise)
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92.5 2-8H10
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*1: Eine von auBen auf einen Abstandshalter aufgebrachte Kraft darf 30 N in axialer Richtung oder 2 Nm in der Drehrichtung nicht berschreiten. Kabel/Rohre

*2: Um die LED zu benutzen, muss der Anwender eine Leitung vom Ein-/Ausgangsmodul der Steuerung und 24 V- Spannungsversorgung zum

entsprechenden LED-Anschluss im fir den Anwender vorgesehenen Steckverbinder legen.

« Kabel fiir Geber/Motor 5 m/10 m « Kabel fur Anwender 5 m/10 m

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

Technische Daten der Steuerung

Verwendete Max. Anzahl

Serielle Spani

nungs-

Steuerung Spezifikation E/A Kanale Schnittstelle | versorgung Seite
_QF| . Vielseitig einsetzbar, kann eingesetzt
X-SEL-KETX einfach erweiterbar 176160 werden 230V 37

VAN

Achtung

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

* Siehe auch Seite 6 fur weitere Hinweise.



IX scARA Midiroboter

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

Serie

IX —

H Modellspez.:
Beispiel:

Erweiterte E/A

EEE

Standard E/A

P1

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- - zyklus- (kg) Druckkraft (N) | Zulassige Nutzlast
Modell lange |leistung| bereich genaviofeit/[gesciwing 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-
- -5 - -[J-[1-[7-2 |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-D-20 |y o ol ot Ate| 200 |200MM | 0010 | 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 ,,ErIE}uterung der SCARA-Robotermodellspezifikation” (Seite 10).

* Der Wert in eckigen Klammern bezieht sich auf 300 mm lange senkrechte Achsen. Andere Werte beziehen sich im all 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 pm)

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)

(723.2)
175
75 __ 100
] ) 888
4-@11 mm
@24 mm Senkung
Tiefe 5 mm
g e )
i} @6 mm Luftrohr- ;|
£ Schnellkupplung 28 g
s o |
= o] @4 mm Luftrohr- ! ©
” Schnelkupplung @ —
rot gelb —
| ) | @r 1o
5 Anschluss fur Ischwarz weis| 2
© Anwender, S ol
~| 25-Kontakte — 1|
2 Rot LED (*3) &
wn
e TTD g
Bremsschalter N
o —| @ﬁ 1 4o
- Abstandhalter,
5 g 28 T e
< 0 S
g 3y (34, Tiefe 8) 1 Q= Tiofs 5 mm (*2) ht des AnschluBfelds
l\‘ ‘ ” id. auf anderer Seite ~
< mit Madenschraube
U verschlossen (*3) Absauganschluss 7
0E — L Einzusetzendes Rohr,
= el 25! |50 |20 b AuBen @12 mm,
3| 2 ‘ f\t ! Innen @ 8 mm
= ™)
NG £ | o
NS E| W 250 250 w 3
Rl |
- ] I
— 1
| Qo]
o Bezugsflache 74 ) (885)] @14, hohl
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 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-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 s Erweiterte E/A M Kabellinge E/A w8 Spannungsversorgung J
Beispiel: X ~NNCB020— 5L — KETX — P EEE — — i

* Siehe auch S.10 fiir 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
el lange |leistung| bereich | = (mm) digkeit (s)  [Nenn-| Maxi- | 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-L12] | 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 (AuBen @ 6 mm, Innen @ 4 mm) x 2 (normaler Betriebsdruck 0,8 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)

(823.2)
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75100
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g SIEEE
4-@11 mm
Q24mm Senkung o N
Tiefe 5 mm Verbotener Arbeitsbereich
Arbeitsbereich
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3z - |
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é g ‘ of gelb ~
© = Anschluss fir @ “@’ T 0
= ! Anwender, schwaz “ Slol
5 | 25-Kontakte —
< i Rot LED (‘3) &
N~ —_—
: | RATERR
Bremsschalter ﬁ
. Arm 1 of | g
o T
~ —|—~ Abstandhalter,
2 _ i -z AuBen @7 mm, 30 2
2 ! ‘ M 3|8 I 7JV> 1 ?'0?95 n 442
S |2 ‘ IS | iefe 5 mm (*2) / petailansicht des AnschluBfelds
RN (3-M4, Tiefe 8) i
< | ‘ id. auf anderer Seite
mit Madenschraube ! Absauganschluss
[ £ verschlossen (*3) L ‘ iingus%zgegdes Rohr,
S = uben mm,
t§ u‘éj 50 |20 @ ! d ! Innen @ 8 mm
98 = | |
Q= & I I
ol E 250 350 N P )
o 7 Schnitt A-A
& 600 ‘ &
———— - I ] @
| . ol i v
ol Bezugsflache 88.5 (63
a g 74 1 (88.5) @14, hohl
© . . . 0
* Der Wert in eckigen Klammern bezieht sich auf eine 300 mm lange senkrechte 3. Achse. 020h7 (Se21)
*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 —

Kabellange

5L

Steuerungstyp

KETX

Standard E/A

P1

Erweiterte E/A

EEE

* 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):
AeliEan Arm- | Motor- | Arbeits- | Wiederhol- | Bewegungs-( - zyklus- (kg) Druckkraft (N) | Zulassige Nutzlast
Modell lange |leistung| bereich | 9TauIgkeit | 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)
Fifiioeisite e R KR RN I B
[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)

[ Abmessungen |

Einzusetzendes Rohr,

AuBen @ 12 mm,
Luftanschluss (*4) Innen @ 8 mm
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| /
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= 3 ©
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©
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o o — D) .
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S| —| 9 () 0
- ; (g-M4', Twzfe 8) Sei 2 Bremsschalter | % i @ Y
> id. auf anderer Seite ©
(© 1‘88) 5] ‘ 6151 |20 mit Madenschraube @ l ©
= ! verschlossen (*1) Abstandhalter, )
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| Q § . %g?eeg ?ﬁm;z) Detailansicht des AnschluBfelds
(0144) = = (Rilckseite)
f g
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s | IS
| 55 8~ ° ¥
N~ L —|Z] 1 -
# | < t i
‘ ‘ Bezugsfléchl 9 | ~ E /\-\ ‘ j
131 1 s -
- (S G 1 E| ~ )
Bezugsflache -4 ) o
g / 262 ) N
of | .
*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/10 m 25h7 (o)
*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) 9
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 Arm 2 250 200 e +0.015 (Mehrachsen-
o -5L- -[J-0J-[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 mim) x 2 (vormaler Betriebsdruc 0,8 MPa) Reinheitsklasse Gema Klasse 10 (0.1 pm)
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)

L] Abmessungen |

Einzusetzendes Rohr,
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=] 61 (51| | 20 mit Madenschraube
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B (122.7) AuBen @7 mm, L 30 J ~
(% § | ;‘g}‘:;%m” Detailansicht des AnschluBfelds
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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 =i 0o Schnitt A-A
Bauteile im Arm; deshalb muss vorsichtig vorgegangen werden. « Kabel firr 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 filr 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 Achiing 9
Vielseitig einsetzbar, kann eingesetzt
X-SEL-KETX h f ’ 176/160 230V 37
einfach erweiterbar werden * Siehe auch Seite 6 fur weitere Hinweise.




XSEL-KET X Einsetzbare Steuerungen der IX-Serie

37

Betriebsart
Anzahl abspeicherbarer Programme

Programmbetrieb

3000 Positionen
230V

Anzahl abspeicherbarer Positionen
Spannungsversorgung

Beschreibung

64 Programme (6000 Schritte)

¥ 1Al X-seL .'.mm\um.lu

I' 4 e

Die KETX-Steuerung ist eine hochleistungsfahige X-SEL-Einheit, die ausschlieBlich fur den Einsatz an den Robotern der
IX-Serie entwickelt wurde. Sie vereinigt nutzliche Funktionen einer X-SEL Steuerung mit den Befehlen, die auf die
Roboter der IX-Serie zugeschnitten sind. Auf diese Weise wird eine wesentliche Verbesserung der Einsatzbreite erreicht.

1 SEL-Sprache

Die KETX-Steuerung arbeitet mit der SEL-Sprache, wie sie fur ein-
achsige Roboter auf Basis des Kartesischen Koordinatensystems
angewendet wird. Somit kbnnen Sie in derselben einfachen Weise
programmieren, wie Sie es schon von anderen |Al-Steuerungen
gewohnt sind. Wenn |Al-Steuerungen fur Sie Neuland sind, dann
unterstitzt Sie die einfache Sprachenstruktur, die notwendigen
Programmierschritte in kirzester Zeit zu erlernen.

2 Netzwerk-vorbereitet

Die KETX-Steuerung unterstutzt den Einsatz von DeviceNet (*1),

CC-Link (*2) und ProfiBus (*3).

*1 DeviceNet ist ein registriertes Warenzeichen von ODVA.

*2 CC-Link ist ein registriertes Warenzeichen der Mitsubishi Electric
Corporation.

*3 ProfiBus ist ein registriertes Warenzeichen der Siemens AG.

2] (3]

3 Mehrfunktionsfahig (Multitasking)

Maximal 16 Programme konnen zur selben Zeit ausgefuhrt werden.
Damit kbnnen gleichzeitig Signale wahrend des Betriebes oder Ansteu-
erung von Zusatzausrustungen Ubertragen werden.

4 CE

Die KETX-Steuerung ist fur Europa zugelassen (CE-Kennzeichnung).

Steuerungs-
Typ

KETX

XSEL Universal-Typ

IX-Robotermodell

NNN2515~ 8040
(Universal-Typ)

NSN5016~ 6016
(Hochgeschwindigkeits-Typ)

NNW2515~ 8040

(Staub-/spritzwassergeschutzter Typ)

NN3015~ 3515
(Typ fur Wandmontage)

UNN3015~3515

(Typ fur inverse Wandmontage)

HNN5020~ 8020
(Typ fur Deckenmontage)

INN5020~ 8020

(Typ fur inverse Deckenmontage)

NNC2515~ 8040
(Reinraum-Typ)

O Standard E/A @ Spezifik. erweiterter Ein-/Ausgange (Anm. 1) (6) 07

Einschub 1

N1
NPN-Modul mit
32 Ein-/16 Ausg.

P1
PNP-Modul mit
32 Ein-/16 Ausg.

DewceNet
Modul 256/256

[ CC-Link ]
Modul 256/256
Proflbus
Modul 256/256

Ethernet Schnitt-
stellenmodul

Einschub 2

(nicht verwendet)

Einschub 3

(nicht verwendet)

Einschub 4

(nicht verwendet)

Flachkabellange
fur E/A
(Anm. 2)

Spannungs-
versorgung

Erwenene E/A Emenene E/A Erwelterte E/A

NPN32/16 NPN32/16 NPN32/16
Erwenene E/A Erweltene E/A Erwelterte E/A

NPN16/32 NPN16/32 NPN16/32

2:2m

Erwenene E/A Emenene E/A Erwelterte E/A 3:3m 2 230V

PNP32/16 PNP32/16 PNP32/16 5:5m .

0: Keine

Erwelterte E/A
PNP16/32

Erweltene E/A
PNP16/32

Erweltene E/A
PNP16/32

(Anm. 1) Zur Bestimmung des Typs des Erweiterungseinschubes wird ein 3-stelliger Code (EEE) verwendet. Bei einer JX-Steuerung, die nur Uber einen zusatzlichen Einschub verfugt, wird der Einschub 2 sperzifiziert, indem man
die linke Stelle kennzeichnet, und "E" in den beiden anderen Stellen belasst (zum Beispiel: P1EE).

(Anm. 2) Zu jedem Standard Ein-/Ausgangsmodul, Erweiterungs-Ein-/Ausgangsmodul (50-adrig) oder Mehrkanal-Ein-/Ausgangsmodul (100-adrig) wird ein Ein-/Ausgangs-Flachkabel geliefert. Das Standardkabel fur Standard/
Erweiterungs-Ein-/Ausgangsmodule ist 2 m lang, aber Sie konnen auch 3 m oder 5 m wahlen. Jedes beliebige Kabel bis zu 10 m Lange ist lieferbar, alle Langen abweichend von 2, 3 oder 5 m erfordern jedoch eine
getrennte Bestellung. Wenn Sie eine andere Lange als 2, 3 oder 5 m benbtigen, wahlen Sie “0 (Keine)” und erteilen Sie einen separaten Auftrag unter Angabe des Kabeltyps fur Ein-/Ausgange.
Wenn Sie ein anderes Modul als das Standard, Erweiterungs — oder Mehrkanal-Ein-/Ausgangsmodul ausgewahlt haben, geben Sie “0” fur die Flachkabellange fur Ein-/Ausgange an.



E/A Schaltplane

| Eingang Spezifikation externer Eingange (NPN-Spezifikation)

Position Spezifikation

Eing.-Stromversorgung

DC24V +10%

Eingangsstrom

7mA/Kontakt

Ein-/Aus- Spannung

EIN-Spannung --- 6.0V- minimal, AUS-Spannung --- 5,0 V- max.

Entkopplung

Optoentkoppler

Externe Schaltgerate

(1) Nullspannungskontakt (Mindestlast ca. 5V-/1mA)

(2) Opto-elektrischer Naherungssensor (NPN-Typ)

(3) Sequentieller transistorisierter Ausgang (Typ offener Kollektor)
(4) Sequentieller Kontaktausgang (Mindestlast ca. 5V-/1mA)

[Eingangskreis]
P24 *
gxterne + i ggﬁ;’rﬁr
tromver- 22 ¢
sorgung T 5607 = kreis
DC24V +10%
J— 3.3k?
------ 0 o)

Eingangsanschluss

* P24

M Eingang sp

E/A 24V Stecker,
24VIN

ezifikation externer Eingange (PNP-Spezifikation)

Position Spezifikation

Eing.-Stromversorgung

DC24V +10%

Eingangsstrom

7mA/Kontakt

Ein-/Aus- Spannung

EIN-Spannung --- 8.0V- minimal, AUS-Spannung --- 19,0 V- max.

Entkopplung

Optoentkoppler

Externe Schaltgerate

(1) Nullspannungskontakt (Mindestlast ca. 5V-/1mA)

(2) Opto-elektrischer Naherungssensor (PNP-Typ)

(3) Sequentieller transistorisierter Ausgang (Typ offener Kollektor)
(4) Sequentieller Kontaktausgang (Mindestlast ca. 5V-/1mA)

[Eingangskreis]

Eingangsanschluss

Externe
Stromver- -
sorgung =
DC24V £10%

Interner
Schalt-
kreis

E/A 24V Stecker,
24VIN

XSEL-KET XEinsetzbare Steuerung der IX-Serie

| Ausgénge Spezifikation externer Ausgange (NPN-Spezifikation)

Position Spezifikation
Lastspannung DC24V
Maximaler 100mA/Kanal, 400mA STD62084 verwenden
Laststrom Spitze (Gesamtstrom) (oder gleichwertig).
Kriechstrom 0,1mA/ Kanal maximal
Entkopplung Optoentkoppler
Externe Schaltgerate | (1) Minirelays, (2) Sequentieller Eingangsmodul

[Ausgangskreis] P24 *
<O
(LA ok g
Interner| A Uberspannungs
Schalt- |\ Q\K ) %schutz
kreis T 10? Last
. AMA O_..D....
o .J : Ausgangsanschluss:  Externe
T f Stromver-
Lo LN g
1 (B Lol +10%
N*
)
/
* E/A 24V Stecker,
P24‘ 24VIN
N E/A 24V Stecker,
ov

[ | Ausgénge Spezifikation externer Ausgange (PNP-Spezifikation)

Position Spezifikation
Lastspannung DC24V
Maximaler 100mA/Kanal, STD62784 verwenden
Laststrom 400mA/8 Kanale (oder gleichwertig).
Kriechstrom 0,1mA/ Kanal maximal
Entkopplung Optoentkoppler
Externe Schaltgerate | (1) Minirelays, (2) Sequentieller Eingangsmodul

Hinweis: Der maximale Gesamtlaststrom fir jeweils acht Kanale ab Ausgangskanal Nr. 300 ist auf
400 mA begrenzt. (Der maximale Gesamtlaststrom fir den Ausgangskanal Nr. 300 + n
bis Nr. 300 + n + 7 betragt 400 mA, wobei n gleich 0 oder ein Vielfaches von 8 ist.)

[Ausgangskreis] P4 *
e
O
Interner /' D ——— = Uberspannungs-
Schalt-| -\ AN ) schutz 5
kreis —-—-] K 107
A Ausgangs- Externe
AN anschluss ; 4+ S
i AV i T sorgung
i i DC24V
X Last[] +10%
S
N
* E/A 24V Stecker,
P24‘ 24VIN
N E/A 24V Stecker,
ov

38
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E/A Signale

Klasse | Kanal-Nr. Standardeinstellung | |l | [ |
- NC 1 - NC 1 - NC

2 000 Programmstart 2 032 Universeller Eingang 2 032 Universeller Eingang
3 001 Universeller Eingang 3 033 Universeller Eingang 3 033 Universeller Eingang
4 002 Universeller Eingang 4 034 Universeller Eingang 4 034 Universeller Eingang
5 003 Universeller Eingang 5 035 Universeller Eingang 5 035 Universeller Eingang
6 004 Universeller Eingang 6 036 Universeller Eingang 6 036 Universeller Eingang
7 005 Universeller Eingang 7 037 Universeller Eingang 7 037 Universeller Eingang
8 006 Universeller Eingang 8 038 Universeller Eingang 8 . 038 Universeller Eingang
9 007 Programmspezifikation (PRG Nr. 1) _9 | 039 Universeller Eingang 9 Emgang 039 Universeller Eingang
10 008 Programmspezifikation (PRG Nr. 2 _10 | 040 Universeller Eingang 10 040 Universeller Eingang
11 009 Programmspezifikation (PRG Nr. 4, 11 | 04 Universeller Eingang 11 04 Universeller Eingang
12 010 Programmspezifikation (PRG Nr. 8 _12 | 04 Universeller Eingang 12 04 Universeller Eingang
13 011 Programmspezifikation (PRG Nr. 1 _13 | 04 Universeller Eingang 13 04 Universeller Eingang
14 012 Programmspezifikation (PRG Nr. 20) _14 | 044 Universeller Eingang 14 044 Universeller Eingang
15 013 | Programmspezifikation (PRG Nr. 40 _15 | 045 Universeller Eingang 15 045 Universeller Eingang
16 014 Universeller Eingang _16 | 046 Universeller Eingang 16 046 Universeller Eingang
17 Eingang | 015 Universeller Eingang _17 | Eingang 047 Universeller Eingang 17 047 Universeller Eingang
18 016 Universeller Eingang _18 | 048 Universeller Eingang 18 6 Universeller Ausgang
19 017 | Universeller Eingang _19 | 049 Universeller Eingang 19 7 Universeller Ausgang
20 018 Universeller Eingang _20 | 050 Universeller Eingang 20 8 Universeller Ausgang
21 019 Universeller Eingang 1 05 Universeller Eingang 21 9 Universeller Ausgang
22 020 Universeller Eingang 22 05: Universeller Eingang 22 320 Universeller Ausgang
23 021 Universeller Eingang _23 | 05: Universeller Eingang 23 321 Universeller Ausgang
24 022 Universeller Eingang _24 | 054 Universeller Eingang 24 322 Universeller Ausgang
25 023 | Universeller Eingang _25 | 05! Universeller Eingang 25 323 | Universeller Ausgang
26 024 Universeller Eingang 26 056 Universeller Eingang 26 324 Universeller Ausgang
27 025 Universeller Eingang 27 057 Universeller Eingang 27 325 Universeller Ausgang
28 026 Universeller Eingang 28 058 Universeller Eingang 28 326 Universeller Ausgang
29 027 Universeller Eingang 29 059 Universeller Eingang 29 327 Universeller Ausgang
30 028 Universeller Eingang 30 060 Universeller Eingang 30 328 Universeller Ausgang
31 029 Universeller Eingang 31 061 Universeller Eingang 31 329 Universeller Ausgang
32 030 Universeller Eingang 32 062 Universeller Eingang 32 30 Universeller Ausgang
33 031 Universeller Eingang 3 063 Universeller Eingang 33 3 Universeller Ausgang
34 300 Ausgang fur Fehleranzeige _34 | 6 Universeller Ausgang 34 Ausgang 3 Universeller Ausgang
35 301 Ausgang fur Bereitschaft _35 | 7 Universeller Ausgang 35 3! Universeller Ausgang
36 302 Ausgang fur NOT-AUS _36 | 8 Universeller Ausgang 36 34 Universeller Ausgang
37 303 | Universeller Ausgang _37 | 9 Universeller Ausgang 37 | 335 Universeller Ausgang
38 304 Universeller Ausgang _38 | 320 Universeller Ausgang 38 6 Universeller Ausgang
39 305 | Universeller Ausgang _39 | 321 Universeller Ausgang 39 7 Universeller Ausgang
40 306 | Universeller Ausgang _40 | 322 | Universeller Ausgang 40 8 Universeller Ausgang
41 A 307 Universeller Ausgang 41 | 32 Universeller Ausgang 41 9 Universeller Ausgang
42 Usgang—sog Universeller Ausgang _42 | Ausgang 324 Universeller Ausgang 42 40 Universeller Ausgang
43 309 | Universeller Ausgang _43 | 32 Universeller Ausgang 43 4 Universeller Ausgang
44 310 Universeller Ausgang _44 | 326 Universeller Ausgang 44 42 Universeller Ausgang
45 311 Universeller Ausgang _45 | 327 Universeller Ausgang 45 4 Universeller Ausgang
46 312 Universeller Ausgang _46 | 328 Universeller Ausgang 46 44 Universeller Ausgang
47 313 Universeller Ausgang _47 | 329 Universeller Ausgang 47 45 Universeller Ausgang
48 314 | Universeller Ausgang _48 | 330 Universeller Ausgang 48 46 Universeller Ausgang
49 315 | Universeller Ausgang _49 | 331 Universeller Ausgang 49 47 | Universeller Ausgang
50 - 50 — NC 50 - NC

PinNr. Klasse| Farbe |KanalNr| Standardeinstellungen Pin Nr. |Klasse | Farbe Kanawr\ Standardeinstellungen

Externe 24 V- Stromversorgung

1 Braun 1 | — | {r Kanale Nr. 2 - 25 und 51 - 74 Braun 1 | 316 | Universeller Ausgang
2 Rot1 |032 | Universeller Eingang Rot1 _[317 [Universeller Ausgang
3 Orange 1 | 033 | Universeller Eingang |Orange 1 | 318 | Universeller Ausgang
4 Gelb1_[034 | Universeller Eingang Gelb 1_| 319 [ Universeller Ausgang
5 Grin 1| 035 [ Universeller Eingang i 320 | Universeller Ausgang
6 Blau1 [036 | Universeller Eingang 321 | Universeller Ausgang
7 Purpur 1037 [ Universeller Eingang 322 | Universeller Ausgang
8 Grau! |o3s [ Universeller Eingang 323 | Universeller Ausgang
9 WeiB 1| 039 [ Universeller Eingang 324 | Universeller Ausgang
10 Schwarz1| 040 | Universeller Eingang 325 | Universeller Ausgang
11 Braun 2 | 041 | Universeller Eingang 326 | Universeller Ausgang
12 Rot 2 042 | Universeller Eingang | Universeller Ausgang
EE [ Orange 2 | 043 | Universeller Eingang Universeller Ausgang
14 gang Gelb 044 | Universeller Eingang Universeller Ausgang
15 Grin2 | 045 | Universeller Eingang Universeller Ausgang
16 Blau2 [ 046 | Universeller Eingang | Universeller Ausgang
17 | Purpur 2| 047 | Universeller Eingang Universeller Ausgang
18 Grau2 |048 | Universeller Eingang Universeller Ausgang
19 WeiB 2 | 049 | Universeller Eingang Universeller Ausgang
20 Schwarz3| 050 | Universeller Eingang | Universeller Ausgang

Braun 3 051 | Universeller Eingang Universeller Ausgang

Rot3 [052 | Universeller Eingang Universeller Ausgang

Orange 3 | 053 | Universeller Eingang Universeller Ausgang

Gelb 3 | 054 | Universeller Eingang | Universeller Ausgang

Externe 24 V- Stromversorgung
fur Kanale Nr. 2 - 25 und 51 - 74
Universeller Ausgang
Universeller Ausgang
Universeller Ausgang
Universeller Ausgang
Universeller Ausgang
Universeller Ausgang
Universeller Ausgang
Universeller Ausgang
Universeller Ausgang

| Universeller Ausgang
Universeller Ausgang
Universeller Ausgang
Universeller Ausgang
Universeller Ausgang
Universeller Ausgang
Universeller Ausgang
Universeller Ausgang
Universeller Ausgang
Universeller Ausgang
Universeller Ausgang
Universeller Ausgang

Universeller Ausgang
Universeller Ausgang

Grun3 | 055 | Universeller Eingang

Blau3 [ — | Hinweis) (CD24V)
Purpur 3| 056 | Universeller Eingang
Grau3 | 057 [ Universeller Eingang
WeiB3 | o058 [ Universeller Eingang
Schwarz 3| 059 [ Universeller Eingang
Braun 4 | 060 | Universeller Eingang
Rot4  [o61 | Universeller Eingang
Orange 4 | 062 | Universeller Eingang
Gelb4 [063 | Universeller Eingang
Grin4_| 064 | Universeller Eingang
Blau4 [o065 | Universeller Eingang
Purpur 4 [ 066 | Universeller Eingang
Ein- | Grau4 [067 | Universeller Eingang
aanglWeiB4 | o068 [ Universeller Eingang
Schwarz 4| 069 | Universeller Eingang
Braun 5 [ 070 | Universeller Eingang
Rot5 [071 | Universeller Eingang
Orange 5 | 072 | Universeller Eingang
Gelb5 [073 | Universeller Eingang
Grin5_| 074 [ Universeller Eingang
Blau5 [075 | Universeller Eingang
| Purpur 5| 076 | Universeller Eingang
Grau5 | 077 [ Universeller Eingang
WeiB5_|o7s | Universeller Eingang Universeller Ausgang
Schwarz 5[ 079 | Universeller Eingang Hinweis) (DV)

Hinweis) Die Kanale Nr. 26 (24 V-) und Nr. 100 (0 V) erhalten ihre Spannung von der
24 V Stromversorgung fur die Ein-/Ausgange in der Steuerung.
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Technische Daten

Position ‘ Beschreibung
Serie/Typ der Steuerung KETX
Anzahl gesteuerter Achsen 4
Max. Ausgangsleistung pro Achse (W) Max 1750 W
Gewicht 7.0 kg
Spannungsversorgung 230 V~, einphasig (Werkseinstellung)
Betriebsspannungs-Abweichung +10%
Frequenz 50 Hz
Leistung Max 3050 VA
Betriebstemperaturbereich 0° ~40° C
Luftfeuchtigkeitsbereich 30% ~ 85%
Lagertemperaturbereich -10° ~ 65° C
Achsensteuerung voll digitalisierte AC-Servoregelung

Positionserfassungsmethode

17-bit Inkremental-Geber (verdrahtungssparende Ausfuhrung) mit Batteriepufferung

Programmiersprache

SEL

Programmschritte 6000 Schritte (insgesamt)
Positionsanzahl 3000 Positionen (insgesamt)
Programmanzahl 64 Programme
Mehrfunktionsfahigkeit 16 Programme

Speicher Batteriegestutzter Flash ROM + SRAM

Dateneingabemethode

Handprogrammiergerat oder PC-Software

Standardeingange

32 (insgesamt verfugbare Eingange + Firmware-Eingange)

Standardausgange

16 (insgesamt verfugbare Ausgange + Firmware-Ausgange)

Erweiterungs-Ein-/Ausgange

Erweiterbar auf insgesamt maximal 336 Ein-/Ausgange bei Verwendung von Erweiterungs-E/A-Modul(en)

Serielle Schnittstelle

(1+1 Standard) Moglich, wenn ein Erweiterungs-SIO-Modul eingesetzt wird (wahlweise)

Weitere Eingange/Ausgange

NOT-AUS- Eingang, Sicherheitstur-Eingang, Ausgang fur Systembereitschaft

Schutzfunktionen Motoruberstrom, Uberlast, Temperatur des Motorstellers, Uberlastwachter, Geberausfall, Unterspannung,
Systemfehler, Batterieausfall

Zubehor Flachkabel fur Ein-/Ausgange

Optionen Handprogrammiergerat, PC-Software, Erweiterungsmodul fur Ein-/Ausgange, Erweiterungs-SIO-Modul

AuBere Abmessungen

Steuerung

KETX

454.4
3-05
772 150 L 150 (80) _ 1283
== == l
[ - - W(

@]

186
180
195
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Bauteilbezeichnung

KETX-Typ universell

;

m o

. FG Klemme

Diese Klemme verbindet mit Masse des Gehauses.
Das Gehause ist mit PE im WS-Eingangsbereich Uber
die Verdrahtung innerhalb der Steuerung verbunden

Bl Sicherungssockel

Nimmt die trage Sicherung fur den Uberstromschutz
des WS-Eingangs auf.

Bl Netzanschluss
Einphasiger 230 V~ Eingang (wird mit einem Leitungs-
stecker geliefert. Siehe gegenuberliegende Seite.)

Bl Motorkabelanschluss
Zum Anschluss des Stromkabels des Stellmotors.

.Status-LEDs fur Achsenantriebe

Diese LEDs sind fur die Uberwachung des Status der Zen-
tralelektronik (CPU) fur die Motoransteuerung vorgesehen.
Es gibt die drei unten beschriebenen LEDs:

ALM Orange | wurde ein Fehler im Motorsteller ermittelt.

SVON Grun wird der Motor mit eingeschaltetem Servosteller betrieben.
BATT ALM [ Orange | ist die Batteriespannung zu gering.

. Kabelanschluss-Geber

Dieser 15-polige/D-sub Steckverbinder ist fur den Anschluss
des Geberkabels des Antriebes vorgesehen.

[ Steckverbinder fur System-Ein-/Ausgange
Dieser Steckverbinder verbindet zwei Steuerungseingange

fur den Steuerungsbetrieb und einen Ausgang fur den System-
status (geliefert mit Kabelstecker. Siehe gegenuberliegende Seite.)

EMG NOT-AUS- Eingang Betrieb ist moglich, wenn dieser Eingang auf
EIN steht. Wenn der Eingang auf AUS steht,
wird NOT AUS geschaltet.

ENB Sicherheitstur- Eingang Betrieb ist moglich, wenn dieser Eingang auf
EIN steht. Wenn der Eingang auf AUS steht,

wird die Servoansteuerung ausgeschaltet

Der Status der Steuerung ist auf Ausgang geschaltet.
Eine Kaskadenschaltung wird unterstiitzt.

Das System ist betriebsbereit, wenn dieser Ausgang
geschlossen und nicht betriebsbereit, wenn gebffnet.

RDY | Ausgangsrelais fur
Systembereitschaft

Bl stromversorgungsstecker 24V fur E/A

B B Uber diesen Stecker werden von einer externen Strom-
versorgung die entkoppelten Ein-/Ausgange mit Strom versorgt,
wenn digitale Ein-/Ausgange im Einschub (13 oder 14) in-
stalliert sind (geliefert mit Kabelstecker. Siehe gegenuber-
liegende Seite).

9] Statusanzeigen

Dieses Bedienpult verfugt Uber eine vierstellige 7-Seg-
ment-LED-Anzeige, die Uber den Systemstatus informiert,
sowie Uber funf LEDs.

. Betriebsartenwahlschalter

Mit diesem Zweistellungs-Schlusselschalter wird die Betriebs-
art der Steuerung vorgewahlt. Zur Betatigung zieht man
Schalter heraus und kippt ihn nach oben oder unten.

In der nach oben gekippten Stellung ist die Betriebsart "Hand"
(manuelle Bedienung) oder in der unteren Stellung "Auto”
(automatischer Betrieb) vorgewahlt. Teach-in kann nur in der
Betriebsart "Hand" durchgefuhrt werden. In der Betriebsart
"Hand" ist ein automatischer Betrieb mit externen Ein-/Aus-
gangen nicht erlaubt.

11] ProgrammieranschluB3 (RS232)

Uber diesen D-sub/25-Kontakt-Steckverbinder wird ein
Handprogrammiergerat oder PC zum Programmieren
angeschlossen.

B Standard Einschub fur E/A (Einschub 1)

Die Standardspezifikation beinhaltet einen PIO-Modul mit
32 Ein- und 16 Ausgangen in der Normalausfuhrung.

[ Einschiibe fur zusatzl. E/A (Einschiibe 2, 3 und 4)
Ein Erweiterungs-Ein-/Ausgangsmodul kann (wahlweise)
in jeden der Einschiube eingesteckt werden.

2 Motorstromversorgung
Einphasiger 230 V~ Eingang fur Motorstromversorgung

B Serielle Schnittstelle
RS232-Schnittstelle
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Mit diesem Stecker wird die Netzversorgung von 230 V~ hergestellt
(dieses Kabel ist vom Anwender bereitzustellen.)

=]

Empfohlener Leitungsquerschnitt 1 mm2.

Steuerung Stromversorgung 230V~

il

1o 0 9o

=]

Stecker: GMSTB2.5/3-STF-7.62 (Phoenix)

N 1
L 2
PE 3

Schaltplan

Uber diesen Stecker werden die Kontakte fur NOT-AUS, Betrieb und Betriebsbereitschaft von der Steuerung zu einer
programmierbaren Steuerung, usw., mit Strom versorgt.

1 Empfohlener Leitungsquerschnitt 0,75 mm>.
2]
2]
Steuerung 2 Programmierbare Steuerung, usw.
2]
2]
6
Stecker: MC1.5/6-ST-3.5 (Phoenix)
Schaltplan RDY - 1
RDY + 2
ENBIN 3
ENB +24VOUT | 4
EMGIN 5
EMG +24VOUT | 6

Dieser Stecker wird fur die 24V Stromversorgung benutzt, wenn die Ein-/Ausgange der Steuerung mit Strom versorgt
werden. (Das Kabel stellt der Anwender bereit.)

4 Empfohlener Leitungsquerschnitt 0,75 mm?2.

)
Steuerung DC24V

2
Stecker: MC1.5/2-ST-3.5 (Phoenix)

Schaltplan M=tk ‘0'
2
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[TEI |A-T-X (standard)

IA-T-XD (Mit Not-Aus-Taster)

SESIENG| Mit diesem Handprogrammiergerat werden die Funktionen fir Eingabe von
Programmen/Positionen, Testlaufen, Uberwachung, usw., gesteuert.

Jede Person ist sofort mit diesem interaktiven Gerat vertraut.

Der eingebaute Not-Aus-Taster bietet zusatzliche Sicherheit. _ 8
Spezifikationen

Position [ Sperzifikation Hinweis 0

Eﬁgggg}t&gg;gatur/ 0~40°C, Luftfeuchtigkeit: 85% rel. oder weniger Ein Display alter als Vers. 1.08 {F
Betriebsumgebung Keine aggressive Gase oder UbermaBiger Staub Iéanbn {IIChF an e'qgtm SC;\RA' G
Gewicht Ca. 6509 oboter eingesetzt weraen. —
Kabellange 4m
Display 20 Zeichen x 4 Zeilen, Flussigkeitskristall %0

e IA-T-XA

Dieses Handprogrammiergerat mit seinen Dreistellungsschaltern
erfullt die ANSI- Normen sowie die Vorschriften des CE-Zeichens.
Der groBe LCD-Bildschirm und die Bedienerfuhrung erleichtern
auch dem weniger erfahrenen Bediener die sichere Handhabung
des Roboters.

Spezifikationen

Position [
Betriebstemperatur/
Luftfeuchtigkeit
Schutzeinrichtungen
Gewicht
Kabellange
Display

Abmessungen

255

Spezifikation

0~40°C, Luftfeuchtigkeit: 30-85% (nicht kondens.)
IP54 (auBer Steckverbinder)

600g oder weniger (ohne Kabel)

5m

32 Zeichen x 8 Zeilen, Flussigkeitskristall

80

Hinweis
Ein Display alter als Vers. 2.0.0.0
kann nicht an einem SCARA-
Roboter eingesetzt werden.

Die Software der Inbetriebnahmehilfe beinhaltet Funktionen
fur die Eingabe von Programmen/Positionen, Testlauf und Uberwachung.
Sie bietet auBerdem leistungsfahige Funktionen fur die Fehlerbeseitigung,
um so die Inbetriebnahmezeit zu verkirrzen.
* Software (Diskette)
(Die Software lauft auf Windows 95, 98, NT, 2000, ME und XP.)
¢ PC-Anschlusskabel 5 m (Typ: CB-ST-9-25)
(optional mit NOT-AUS-Anschluss, Typ: CB-ST-E1MW050)

PC-Anschlusskabel (Typ: CB-ST-9-25)
Hinweis
Wenn ein PC-Anschlusskabel fiir Wartungszwecke bestellt werden soll, wahlen Sie
das CB-ST-9-25. Fiir eine zusatzliche NOT-AUS-Beschaltung zum Anschluss an eine
NOT-AUS-Box, wahlen Sie das CB-ST-E1MW050.

Modell IA'1 01 -X-CW (PC-Version)

1]

W
= D-sub/9-Kontakt-Steckdose D-sub/25-Kontaktstecker
c Geschirmtes Gehause FG Geschirmtes Gehause FG
c Braun 2 2 Braun
c Braun / Schwarz 3 3 Braun / Schwarz
= Orange Orange
Orange / Schwarz g v Orange / Schwarz
= 4 4
6 j I: 5
7 6
8 :‘ I:20
l: 18
ELP - 02V 19
Rot [ 13 Rot
Schwarz \ 2 12 Schwarz
1 Geschirmtes FG
(Abschirmung)
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Mit diesem wahlweisen Modul kbnnen zusatzliche Ein-/Ausgange gesteckt werden. In der universellen Steuerung sind
maximal drei Erweiterungs-PlO-Module in den Einschitben moglich.
(Bei der 3/4-Achsen-Kompaktsteuerung kann ein Erweiterungs-PIO-Modul in einen zusatzlichen Einschub gesteckt werden).

Beschreibung Erweiterungs-Typ E/A | Bestell-Typ (Steuerung) | Erweiterung E/A-Modul | Gesamtanzahl E/A (Stand.+ Erweit.)

32 Eingange / XSEL-KETX-00-00-N1-N1EE-T-07 Erweiterungseinschub 1 64 Eingange / 32 Ausgange
16 Ausgange IA-103-X-32 Erwei inschiibe 1,2 96 Eingange / 48 Ausga
NPN-Spezifikation XSEL-KETX-0J-CJ-N1-N1N1E-CI-01 rweiterungseinschiibe 1, ingange usgange

XSEL-KETX-CJ-C-N1-N1N1N1-03-00 | Erweiterungseinschiibe 1,2,3 128 Eingange / 64 Ausgange
32 Elnga__nge / XSEL-KETX-J-0J-P1-P1EE-00-0) Erweiterungseinschub 1 64 Eingange / 32 Ausgéange
16 Ausgange 1A-103-X-32-P Erwei inschitbe 1.2 96 Eingange / 48 Ausgi
PNP-Spezifikation XSEL-KETX-OJ-0J-P1-P1P1E-00-0J rweiterungseinschiibe 1, Ingange usgange
XSEL-KETX-OJ-C-P1-P1P1P1-0-00 | Erweiterungseinschiibe 1,2,3 128 Eingange / 64 Ausgange
16 Eingange / XSEL-KETX-T-C-N1-N2EE-C-0 | Erweiterungseinschub 1 48 Eingange / 48 Ausgange
32 Ausgange IA-103-X-16 = T — — geng
NPN-Spezifikation XSEL-KETX-C1-C1-N1-N2N2E-[1-01 rweiterungseinschiibe 1, ingange usgange
XSEL-KETX-[J--N1-N2N2N2-03-0 | Erweiterungseinschilbe 1,2,3 80 Eingange / 112 Ausgange
16 Eingange / XSEL-KETX-0-0-P1-P2EE-C1-01 Erweiterungseinschub 1 48 Eingange / 48 Ausgange
32 Ausgange 1A-103-X-16-P Ervei inschiibe 1.2 62 Einaanas / 80 AUST
PNP-Spezifikation XSEL-KETX-0J-0J-P1-P2P2E-C1-0] rweiterungseinschilbe 1, ingange usgange
XSEL-KETX-[J-C1-P1-P2P2P2-[1-01 | Erweiterungseinschiibe 1,2,3 80 Eingange / 112 Ausgange

L IETe) Dieser Modul ermoglicht den seriellen Datenaustausch

SIANLEURER |A-105-X-MW-A (SIO-Modul + Verbindungskabel @ x 2)

mit externen Geraten.

Es verfligt Uber zwei Kanale und unterstiitzt eines der 3 Uber-
tragungsformate uiber die mitgelieferte Verbindungsleitung.

Ubertragungsformat Erweiterungs-SI0-Modul-Typ | Bestell-Typ (Steuerung)

I1A-105-X-MW-B (SIO-Modul + Verbindungskabel @) x 1)
I1A-105-X-MW-C (SIO-Modul + Verbindungskabel @ x 1)

Einschub fiir Netzwerkkarte

Anmerkung

RS232C IA-105-X-MW-A XSEL-KETX-CI-CI-N1-SAEE-CJ-0J | Erweiterungseinschub 1 Maximal drei Karten
RS422 1A-105-X-MW-A XSEL-KETX-0J-00-N1-SBEE-[3-CJ Erweiterungseinschub 1 kb_nnen_ gesteckt werden.
RS485 IA-105-X-MW-A XSEL-KETX-CJ-C-N1-SCEE-C-0J | Erweiterungseinschub 1 (Hinweis 1).

(Hinweis 1) Die gegenwartige Kapazitat konnte, abhangig von der Anzahl von Erweiterungsmodulen zusatzlich zum Standardmodul, nicht ausreichend sein.
Wenn drei Module installiert werden sollen, lassen Sie sich vorher von IAl beraten.

Verbindungskabel @ Typ: CB-ST-232J001 Verbindungskabel @ Typ: CB-ST-422J010

| 100mm | 1m (1000mm) |
Kabelanschlussseite Steuerungsseitig 50mm
Orange/schwarzer Pkt
d Orangelroter Pkt
& WeiB/schwarzer Punkt
H ‘ // % Hellgrau/schwarzer Pkt.
Hellgrau/roter Punkt
®@ Keine Steckverbindung
o
Schaltplan Schaltplan
XM2D-1501 XM2A-0901 XM2D-1501
Leitung Farbe [Signal[Nr. Nr.|Signal Farbe Leitung Leitung Farbe |Signal| Nr.
Pkt [SD [ 1 3 [sD Pkt 1
Pkt. |[RD | 2 2 | RD zer Pkt 2
llgrau/schwarzer Pkt.| RS | 3 7 |Rs Pkt] 3
Hellgrau/roter Punkt__| CS | 4 8| Cs Punkt | AWG24 4
i Punkt | ER | 5 4 | ER |Weib/schwarzer Punkt | X7 5
AW§24 WelbJroter Pkt DR |6 6 | DR |[WeiB/roter Pkt Adern AWe2e 6
A’éem Punkt | SG | 7 5|sG er Punkt X7 7
8 1 Adern 8
9 9 9
10 10
1 * . Pkt |RD+ |11 . .
7 Das Verbindungskabel zu Orangeroter P |RD- |12 * Verbindung zu einer
13 einem externen Gerat wird WeiB/sohwarzer Punkt | TRM[13 Anschlussleiste, usw.
14 vom Anwender bereitgestellt. Pit[SD- [14
5 Punkt_[sD+ [15

SEUIEIE] Diese Schnittstellenkarte wird zum Anschluss eines Netzwerkes benbotigt.

Beschreibung Erweiterungs-Typ E/A Bestell-Typ (Steuerung) |[Erweiterung E/A-Modul| Gesamtanzahl E/A (Stand.+ Erweit.)

DeviceNet IA-NT-3204-DV XSEL-KETX-C-CI-DV-EEE-CI-01 | Standardeinschub 256 Eingange / 256 Ausgange
IA-NT-3204-CC256 XSEL-KETX-O-J-CC-EEE-OJ-00 | Standardeinschub 256 Eingange / 256 Ausgange
CC-Link XSEL-KETX-[J-CJ-N1-EEC-[J-C0 | Standardeinschub 3 16 Eingange / 16 Ausgange
IA-NT-3204-CC16 XSEL-KETX-[J-00-N1-ECC-C-00 | Standardeinschub 2,3 16 Eingange x2 / 16 Ausgange x2
XSEL-KETX-[J-C1-N1-CCC-0J-C0 | Standardeinschub 1,2,3 [ 16 Eingange x3 / 16 Ausgange x3
ProfiBus - ] =
IA-NT-3204-PB XSEL-KETX-[J-C1-PR-EEE-CI-C1 | Standardeinschub 256 Eingange / 256 Ausgange
Ethemet IA-NT-3204-ET XSEL-KETX-CI-CI-ET-EEE-C1-0] | Standardeinschub Datentibertragung
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Diese Module und Anschlussleiste werden dort benbtigt, wo fur die Steuerung eine groBe Anzahl von E/As erforderlich sind.
Systemkonfiguration

B PLC, Sensor oder andere Zusatzausrustung

g Mehrkanal E/A-Modul Modell: CB-X-PIOH020-H6
o [
48 Eing? Ein-/Ausgangs-Schmalflachkabel (Stecker an beiden =
ingange Enden), 2 m (geliefert mit Anschlussleiste TU-MA96) P (Hirose) Flachkabel (50 Adern) UL 200 A G K | e )
48 Ausgange Typ: CB-X-PIOH020-H6 an
Kabel 1 (Kontakte 1 bis 50)
— [ Zugehorige Anschlusslelste fur @ Kabel 2 (Kontake 51 bis 100)
16 Eingange — Mehrkanal-Ein-/Ausgangsmodul
16 Ausgange ,ﬁg @ Typ: TU-MA96 (NPN-Spezifikation)
Typ: TU-MA96-P (NPN-Spezifikation) . .
y M Schmalflachkabel fur E/A (Stecker an beiden Enden)
* Diese Anschlusslei
o wird ausschlieBlich mit
16 Elngelnlnge 1 der KETX-Steuerung Modell: CB'RCBC'PIOUZU
16 Ausgange verwendet.
2m
~—— E/A-Flachkabel (kein Stecker), 2m
(Drei Kabel werden zusammen mit der EA 51ecker40 Kontake) | e\ abe: Kx-40 (5) Farbe (Kaneko Cord) oder gleichuertg
Anschlussleiste TU-MA96 geliefert).
Typ: CB-X-PIOH020-H6 Kein Anschluss
PLC, Sensor oder 408839
andere Zusatzausr[jstung Buchsenstecker (mit Zugentlastung): XG4M-4030-T (Omron)

Mehrkanal-Ein-/Ausgangs-Modul

SEEHIENIGE Dieser Schmalkabelstecker verbindet 48 Ein- und 48 Ausgange mit einem einzelnen Ein-/Ausgangsmodul.
Dieses mitgelieferte Schmalflachkabel ist auf Grund seiner dunnen Adern nur schwierig zu verbinden, deshalb ist
eine Anschlussleiste fur ein externes Gerat vorzusehen.

Beschreibung Mehrkanal-E/A-Modul, Typ| Bestell-Typ (Steuerung) Mehrkanal-E/A-Moduleinschulj  Gesamtanzahl E-/Ausgange

XSEL-KETX-O-00-N1-N3EE-03-2 Erweiterungseinschub 1 80 Eingange / 64 Ausgange

48 Eingange /

48 Ausgange 0. } LRSI . g el _— "
NPN-Spezifikation IA-10-3204-NP XSEL-KETX-C1-J-N1-N3N3E-[1-2 | Erweiterungseinschiibe 1,2 128 Eingange / 112 Ausgange

XSEL-KETX-OJ-0J-N1-N3N3N3-03-2 | Erweiterungseinschiibe 1,2,3| 176 Eingange / 160 Ausgange

48 Eingange / XSEL-KETX-OJ-0J-P1-P3EE-[3-2 Erweiterungseinschub 1 80 Eingange / 64 Ausgange
48 Ausgange 0. }
PNP-Spezifikation |A-10-3204-PN

XSEL-KETX-0O-00-P1-P3P3E-[3-2 Erweiterungseinschiibe 1,2 128 Eingange / 112 Ausgange

XSEL-KETX-O-00-P1-P3P3P3-[1-2 | Erweiterungseinschiibe 1,2,3| 176 Eingénge / 160 Ausgange

<Passende Anschlussleiste fir Mehrkanal-Ein-/Ausgangsmodul> AV« ol (=B el Raaliae S8 =0 DG EI0 =TV gTo VAT A ETale ]

201.3
[ Modell TU'MA96 (NPN-Spezifikation)
TU = MA96' P (PNP-Spezifikation)

SESUE] Diese Anschlussleiste wird zur Verdrahtung eines Mehr-
kanal-Ein-/Ausgangsmodul verwendet.

Damit wird nicht nur die Verdrahtung vereinfacht, sondern
auch die folgenden Funktionen werden moglich: A
1. Der transistorisierte Speicherkreis liefert einen Ausgangs- schraube der F D1 L2

DIN Leiste
N DIN

[ Leiste

Befesti-
gungsschraube
der DIN Leiste
©)

1275

strom von 500 mA pro Kanal (0.8 A fur jeweils 8 Kanale). DIN Lsiste = || |
2. Die Stromversorgung kann in sechs Eingangssysteme = QN3

unterteilt werden (mit je acht Eingangen) und sechs
Ausgangssysteme (mit je acht Ausgangen).

3. LEDs tiberwachen den Leistungszustand der Ausgangs-
signalkreise.

Es sind sechs LEDs vorhanden, jeweils eine fur die sechs

Ausgangssysteme (jedes hat acht Ausgange). Die g IT (%

zugehorige LED erlischt, wenn der entsprechende

Leistungseingang abgeschaltet wird oder die zugehorige !
Sicherung auf dem Modul ausgefallen ist. DIN Leiste N DIN Leiste

Hinweis Wenn diese Anschlussleiste verwendet wird, muss auf alle Falle ein NPN-Mehrkanal- Ein-/Ausgangsmodul angeschlossen werden.
(NPN ist bereits an der Anschlussleiste angeschlossen, so dass ein PNP-Modul nicht moglich ist.)
Diese Anschlussleiste ist ausschlieBlich fur den Einsatz an der KETX-Steuerung ausgelegt.

45



XSEL'KETX Einsetzbare Steuerung der IX-Serie

Dieser Stecker wird zum Anschluss eines Ein-/Ausgangsmoduls verwendet. Jeder Stecker besitzt 16 digitale Ein-
und 16 digitale Ausgange.

Technische Daten des Ein-/Ausgangsteckers fur externe Gerate

Stecker XG4A-4031(OMRON)  40-Kontakt-MIL-Flachstecker
DI 48 Anschlusse
DO 48 Anschlusse

Angeschlossenes Gerat

Externes Ein-/Ausgangsmodul

Steckerbezeichnung N2-Stecker N3-Stecker N4-Stecker
Anschlussbelegung | 1 | Furalle gleich Gemeinsamer Anschluss (COM): | Gemeinsamer Anschluss (COM): | Gemeinsamer Anschluss (COM):
der Eingange 2 | Fur alle gleich Fur INOO und INO7 Fur IN16 und IN23 Fur IN32 und IN39
3 | Universeller Eingang INOO IN16 IN32
4 | Universeller Eingang INO1 IN17 IN33
5 | Universeller Eingang INO2 IN18 IN34
6 | Universeller Eingang INO3 IN19 IN35
7 | Universeller Eingang INO4 IN20 IN36
8 | Universeller Eingang INO5 IN21 IN37
9 | Universeller Eingang INO6 IN22 IN38
10 | Universeller Eingang INO7 IN23 IN39
11 | Universeller Eingang INO8 IN24 IN40
12 | Universeller Eingang INO9 IN25 IN41
13 | Universeller Eingang IN10 IN26 IN42
14 | Universeller Eingang IN11 IN27 IN43
15 | Universeller Eingang IN12 IN28 IN44
16 | Universeller Eingang IN13 IN29 IN45
17 | Universeller Eingang IN14 IN30 IN46
18 | Universeller Eingang IN15 IN31 IN47
19 | Fur alle gleich Gemeinsamer Anschluss (COM): | Gemeinsamer Anschluss (COM): | Gemeinsamer Anschluss (COM):
20 | Fur alle gleich Fur INO8 und IN15 Fur IN24 und IN31 Fur IN40 und IN47
Anschlussbelegung 21 | +24V Externer 24V Spannungseingang| Externer 24V Spannungseingang | Externer 24V Spannungseingang
der Ausgange 22 | OV Fur AUS00 und AUS07 Fur AUS16 und AUS23 Fur AUS32 und AUS39
23 | Universeller Ausgang | AUS00 AUS16 AUS32
24 | Universeller Ausgang AUSO1 AUS17 AUS33
25 | Universeller Ausgang AUS02 AUS18 AUS34
26 | Universeller Ausgang AUSO03 AUS19 AUS35
27 | Universeller Ausgang | AUS04 AUS20 AUS36
28 | Universeller Ausgang AUS05 AUS21 AUS37
29 | Universeller Ausgang AUS06 AUS22 AUS38
30 | Universeller Ausgang AUS07 AUS23 AUS39
31 | Universeller Ausgang | AUS08 AUS24 AUS40
32 | Universeller Ausgang AUS09 AUS25 AUS41
33 | Universeller Ausgang AUS10 AUS26 AUS42
34 | Universeller Ausgang AUS11 AUS27 AUS43
35 | Universeller Ausgang AUS12 AUS28 AUS44
36 | Universeller Ausgang AUS13 AUS29 AUS45
37 | Universeller Ausgang AUS14 AUS30 AUS46
38 | Universeller Ausgang AUS15 AUS31 AUS47
39 | +24V Externer 24V Spannungseingang| Externer 24V Spannungseingang | Externer 24V Spannungseingang
40 | OV Fur AUS08 und AUS15 Fur AUS24 und AUS31 Fur AUS40 und AUS47
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Bl schliiter

Automation und Sensorik GmbH

Schliter

Automation und Sensorik GmbH
Postfach 20

D-79675 Schonau
Friedrichstrasse 21

D-79677 Schonau

Tel.: 07673-91828-0

Fax: 07673-91828-50
07673-918 28 - 51

Email: info@schlueter-automation.de

Internet: http://www.schlueter-automation.de
http://www.linearachsensysteme.de

Dieser Prospekt wurde lhnen Uberreicht durch:

Schliiter: Nureinen Telefonanrufvon lhnen entfernt!

Anderungen der technischen Daten sowie Irrtum behalten wir uns vor.





