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Ultra kompakter SCARA-Roboter IX'N N'1 20/ 1 50/ 1 80
Ultra kompakter Reinraum-SCARA-Roboter IX'N C'1 20/ 1 50/ 1 80

Scara-Roboter in

Cleanroom

Aktenordner-GrofBe fur I

ine Nutzlast von1 kg */ ¥=g

5 R

Der _J|J 50/18 ' _". 3ine maximale
einen | Breite un

o
....... ) 2 kg ii hoher Geschwin-
] f ziert wird.

..Q'1 D|¢N- j ‘ indi : g transportiert werden
3 ;I.Q v Al & 4 e C ere c : ansportiert werd

o mz,\__

IKonsfruktlon mit verbesserter dynamischer Leistung durch ein hoch form standiges Gehause. Dmm 50/180
weist eine auBergewdhnliche Hochgeschwindigkeitsleistung aus, die als eine der besten in seiner Klasse bezeichnet werden kann.

(*2) Die Zykluszeit beruht auf oszillierenden Bewegungen, mit denen eine Last von 0,2 kg Uber eine horizontale Distanz von 100 mm und eine vertikale Distanz von 25 mm transportiert wird.

H Der Absolut-Enkoder benotigt keine Ruckkehr zum Nullpunkt

Der 1X-120/150/180 ist mit einem Absolut-Enkoder ausgestattet, der die aktuelle Position einhalt, selbst nachdem die
Stromversorgung abgeschaltet worden ist.

[ Modell (siehe auch Steuerungsmodell auf der Riickseite.)

IX - NNN1205 - 5L - T2 - B

T T Selbst wenn die Stromversorgung abgeschaltet wird, fallt
[ Baureihe | die Z-Achse nicht ab, solange die Belastung der Z-Achse
- - mﬁm innerhalb der Nenn-Nutzlast ist (0,2 kg). Wenn die Last
IX NNN1205/: Standard-Typ T2 XSEL-QX den Nennwert Ubersteigt, kann die Z- Achse jedoch
1505/1805 9’?'?”995820/ 150/180 mm : : abfallen, wenn die Stromversorgung abgeschaltet wird
NG1208/ R- onse Tmm [ Opton | oder der Not-Aus betatigt wird.
: Reinraum-Typ
1505/1805 Armlange 120/150/180 mm 3L:3m B : Z-Achsenbremse
Z-Achse 50 mm 5L:5m JY : Kabelsteckverbinder
[ Optionen
M Flansch N M Justiervorrichtung fur B Sicherungsbatterie
Modell : IX-FL-4 Absolut-Daten-Reset fur die Absolutdaten
_ ) o $ Modell : JG-5 (fur Armlangen von 120/150/180) Modell : AB-6 (fur Armlangen von 120/150/180)
Dieser Flansch wird zur . . . . . . . . e
Montage einer Last auf der Diese Justiervorrichtung wird eingesetzt, wenn die Diese Sicherungsbatterie fur Absolutdaten
Z- Achsenwelle des 0 absoluten Daten des Enkoders verloren gegangen sind ermoglicht das Halten der aktuellen Position,
IX-NNN1205/1505/1805 & g\r‘ 1) und der Absolut-Reset durchgefuihrt werden muss. selbst nachdem die Stromversorgung
oder NNC1205/1505/1805 J, abgeschaltet worden ist.
benbtigt (Gewicht: 12 g). =
0
- o12n7( -c01e)| I Handprogrammiergerat H PC Software
Modell: IA-T-X (Standard) Modell : IA-101-X-MW
B Z-Achsen- IA-T-XD (mit Totmann-Schalter) Mit PC- Anschlusskabel (D-Sub, 9- Pin auf
4-03.4 4o IA-T-XA (ANSI/ mit CE Zulassungs- der PC- Seite): fur Windows 95, 98, NT, 2000,
bremse o kennzeichnung) ME und XP.
Dieses Programmiergerat ermoglicht Programmierung/ Ein Einrichtungs-Tool mit den benbtigten
B Kabelsteck- Positionseingabe, Testlauf, Uberwachung usw. Funktionen fur die Programmierung/
verbinder Positionseingabe und zur Fehlersuche.
* IA-T-X/XD der Version 1.20 oder alter und IA-T-XA
der Version 1.10 oder alter konnen nicht mit der * Version 5.0.1.0 oder altere Programme
QX-Steuerung verwendet werden. konnen nicht mit den QX-Steuerungen

verwendet werden.



M Modellspezifikation

Serie

IX

(Beispiel)

Modell/Technische Daten

Modell Kabellange

NNN?1

Steuerungstyp

Optionen

B

pap— Maximale Nutzlast (kg) 3. Achse: 4. Achse:
5 Motor- . ositionier- | Bewegungs-|  Standard- (Hinweis 3) Druckkraft (N) Zulassige Nutzlast
Modell koﬁ;i:hlsjfaqgo N Arglr:::rlnn)ge leistung Q;?g::_; wiederhol- |- geschwin- | zykluszeit (s) Druck- | Maximale | Zulssiges [ zyiassiges
° w ger:?nu;l%ken (Hﬁ:\?vlgg 1) (Hinweis 2) | Nenn-| ayimal| vorgang | Druckkraft Traghels Drehmonent
e (Hinweis 4)|(Hinweis 4)| "ene (™)™ (vm)
pchse 1| Arm 1 45 12 | #115° | 40,005 | 2053 mm/s
achse2l  Arm 2 75 12 +145° (XY) (Mehrachsen-
IX-NNN1205-0-T2-0 geschuindgke | 35 02 |10 | 98 17.8 | 0.000386 | 0.13
onsed| Seprechte | 12 50 mm | =0.010 | 720 mm/s
Achse 4| Drehachse - 60 +360° +0.005 1800°/ s

Gemeinsame technische Daten

Enkoder-Typ Absolut Umgebungstemperatur/Feuchtigkeit | Temperatur: 0~40°C / 20~85% relative Feuchtigkeit oder weniger (nicht kondensierend)
Verdrahtung durch Anwender| 8-adriges abgeschirmtes Kabel AWG26 / Kontaktstecker: SMP-08V-NC (JST) Robotergewicht 2.7kg
AnschluB durch Anwender | Pneumatik (AuBen @3 mm, Innen 62 mm) x 2 (normaler Betriebsdruck 0,7 MPa) Kabellange 3L:3m 5L:5m
Warnleuchte (Hinweis 6) | Rot, kleine LED Anzeige x 1 (24 V- Spannung muss vorhanden sein.)
Abmessungen
Sie konnen die CAD-Daten von)
der IAI-Webseite herunterladen
215
240.5 Ab.
- (el
30, 120 905 &W
o | B 75 45 &S
s @j N ‘
‘ 3

0
98h7(-0.015)

Detailansicht der Vertikal-Achs-Spitze (*3)

I

o + 4 L]
L1

T 5} j

o} 9 ‘

33.5 | 86.5 ! i

il Bezugsflache |
P 9, ‘2*: b | @

L

(62) Kabelanschluss-Bereich 19.5 ‘

T

Bezugsflache | 39

50

Arbeitsbereich

48.8)

8-Pin-Anschlu fur Anwender
SMP-08V-NC (JST)

317.5

2-M3, 6 tief
ident. auf

(148.2)

03 (weiss)
Schnellkupplung |

03 (schwarz)
Schnellkupplung

FG
M3, 6 tief

(322)

126
g

3 (weiss)
Schnellkupplung

03 (schwarz)
Schnellkupplung

4

S &

o @)

~ 125
182

*1: Das 2-M3- Loch (Tiefe 6) geht durch den Arm hindurch. Wenn die Montageschraube zu lang ist, stoBt sie an die internen mechanischen Teile. Bitte vorsichtig montieren.
*2: Zur Beleuchtung der Alarmanzeige muss der Benutzer eine Verdrahtung mit I/0-Ausgangssignalen von der Steuerung vornehmen, um 24 V DC an die LED-Klemmen im Anschlusskasten zu leiten.
*3: Die vertikale Achse enthalt keine Bremse. Wenn der Strom oder Servo abgeschaltet wird, kann die vertikale Achse abfallen. Bitte vorsichtig behandeln.

Technische Daten der Steuerung

Verwendete Max. Anzahl |Spannungs- B
Al
Steuerung s E/A-Kanale | versorgung Slie
SCARA + 2 |Al-Achsen kbonnen 1-/3-phasi
XSEL-QX angesteuert werden 192/192 230pv ACg Ruckseite
(gemaf Sicherheitskategorie 4)

IX-NNN1205

(Hinweis 1) Auf Basis des Punkt-zu-|

horizontale Distanz von

(Hinweis 2) Die Zykluszeit beruht auf oszillierenden Bewegungen, mit denen eine Last von 0,2 kg iiber eine

(Hinweis 3) Die Nenn-Nutzlast gibt das maximale Gewicht an, das bei
nigung transportiert werden kann. Die maximale
h Iy L .

Punkt-Betriebs. Bei Bahn-Betrieb ist die maximale Geschwindigkeit begrenzt.
100 mm und einer vertikalen Distanz von 25 wird.
i und B
Nutzlast gibt das maximale Gewicht an, das bei

mm transportiert
" ! !

hi

und

/N

Achtung! nierbetrieb erzeugt wird.
Der Offset zwischen dem
nicht bersteigen.

(Hinweis 6) Um die Alarmanzeige zu
Alarmanzeige auf ein Au:
entsprechenden LED-Au

(Hinweis 4) Die Druckkraft im Modus Druckvorgang zeigt die Kraft an, die durch einen Druckbefehl des Programms
ausgelost wird. Die maximale Druckkraft entspricht der maximalen Kraft, die bei normalem Positio-

(Hinweis 5) Das zulassige Tragheitsmoment gibt den Wert an, der sich auf den Drehpunkt der Achse 4 bezieht.

transportiert werden kann.

Drehpunkt der Achse 4 und dem Schwerpunkt des Werkzeugs darf 17,5 mm

verwenden, muss der Benutzer die Verdrahtung so vornehmen, dass die
sgangssignal der Steuerung anspricht und eine 24 VDC-Spannung zum
sgang ausgibt.




- Standardausfuhrung -0.2 kg Nennlast / 1 kg maximal

M Modellspezifikation

Serie

IX

(Beispiel)

Modell/Technische Daten

Modell

NNN1505 -

Kabellange

5L

Steuerungstyp

B

Optionen

P Maximale Nutzlast (kg) 3. Achse: 4. Achse:
5 Motor- . ositionier-| pevegungs-| Standard- | (Hinweis 3) Druckkraft (N) Zulassige Nutzlast
focel koﬁf(i:hts:?aqgon Ar[?rffif?)ge 2=tnd Q;t;g::; vgﬁgﬁim;el}t Gy || i ) Druck- | Maximale | Zulassiges | zyfassi
g (W) < (mn?) digkeit (Hinweis 2) | Nenn-|\ayimal| vorgang | Druckkraft| Traghets- Dretmoment
(et 1) wert (Hinweis 4)|(Hinweis 4) "ert ™ )
Achse 1| Arm 1 75 12 +125° | 10,005 |2304 mm/s
Mehrachsen-
honsed|  Arm 2 75 12 | #1450 | (XY) | (enrachsen,
IX-NNN1505-0-T2-0 — geschundigkel) | 35 02 |10 | 98 178 |0000386 | 0.13
hehsed| SCRSeCe |~ 12 50 mm | £0.010 | 720mm/s
Achse 4| Drehachse - 60 +360° | +0.005 1800°/ s

Gemeinsame technische Daten

Enkoder-Typ Absolut Umgebungstemperatur/Feuchtigkeit | Temperatur: 0~40°C / 20~85% relative Feuchtigkeit oder weniger (nicht kondensierend)
Verdrahtung durch Anwender| 8-adriges abgeschirmtes Kabel AWG26 / Kontaktstecker: SMP-08V-NC (JST) Robotergewicht 2.7 kg
AnschluB durch Anwender | Pneumatik (AuBen @3 mm, Innen 62 mm) x 2 (normaler Betriebsdruck 0,7 MPa) Kabellange 3L:3m 5L:5m
Warnleuchte (Hinweis 6) | Rot, kleine LED Anzeige x 1 (24 V- Spannung muss vorhanden sein.)
Abmessungen
Sie konnen die CAD-Daten von
‘der IAl-Webseite herunterladen
215
270.5
o 30, 150 905
75 75
O g ] «@ 0
yw l = : | t
0o | Ausschnitt A-A S olod /AR ¢
08h7(-0.015) 3 D11 a% - ; 9 5
T i T =
Detailansicht der Vertikal-Achs-Spitze (*3)
Arbeitsbereich
Alarmanzeige
- (2) = ] 8-Pin-AnschluB3 fur Anwender
s - ™ > | SMP-08V-NC (JST)
st I ! © I OO Q —
/7 | | re] | I AN ~ 03 (weiss) 03 (black)
/) ‘ ‘ = ‘ ANR Schnellkupplung Schnellkupplung
1/ 4 i | s VL EEE———, rZ | SCANETURDUN
T B 9 £
~ a M3, 6 tief
[ I | 9 i | [ ! Ms, bliet
S ki
‘W.Da%w ‘ ‘ 0| T ‘ﬁ‘ W.Dz—'e...;.,—a.""‘ T
| , | . ; ' ~ . , I ! §
| + 4] o 4+ | =
s - tﬁ o Lﬁ = ——
| 1 T 5] ‘ « © i } 1
| o e } o q |
f=ct | 3 e ,
| i 3 o 03 (weiss) 23 (black)
| - 335 } 116.5 { ‘ 3 z © R I Schnellkupplung Schnellkupplung
9 -
= . 0| 2-M3, 6 tief h = b 6]
[ b o |Bezugsflache - ! Qlidentauf b o AR g
| | \ :*: o \ 9 anderer Seite (*1) , \ e | o
- =+ o+ - —
‘ ‘ (62) Kabelanschluss-Bereich 19.5 ‘
f f > T I I |
Bezugsflache | 39 @‘95#

5

<

f
‘ 125
132

*1: Das 2-M3- Loch (Tiefe 6) geht durch den Arm hindurch. Wenn die Montageschraube zu lang ist, stoBt sie an die internen mechanischen Teile. Bitte vorsichtig montieren.
*2: Zur Beleuchtung der Alarmanzeige muss der Benutzer eine Verdrahtung mit I/O- Ausgangssignalen von der Steuerung vornehmen, um 24 V DC an die LED- Klemmen im Anschlusskasten zu leiten.
*3: Die vertikale Achse enthalt keine Bremse. Wenn der Strom oder Servo abgeschaltet wird, kann die vertikale Achse abfallen. Bitte vorsichtig behandeln.

Technische Daten der Steuerung

Verwendete Anwendung Max. Anzahl  [Spannungs-|  ggite
Steuerung E/A-Kanale | versorgung
SCARA + 2 |Al-Achsen kbnnen 1-/3-phasig /_\
XSEL-QX angesteuert werden 192/192 230 VAC Ruckseite
(gemanB Sicherheitskategorie 4) Achtung!

(Hinweis 1) Auf Basis des Punkt-zu-Punki-Betriebs. Bei Bahn-Betrieb ist die maximale Geschwindigkeit begrenzt.

(Hinweis 2) Die Zykluszeit beruht auf oszillierenden Bewegungen, mit denen eine Last von 0,2 kg Uiber eine
horizontale Distanz von 100 mm und einer vertikalen Distanz von 25 mm transportiert wird.

(Hinweis 3) Die Nenn-Nutzlast gibt das maximale Gewicht an, das bei maxi indigkeit und B
nigung transportiert werden kann. Die maximale Nutzlast gibt das maximale Gewicht an, das bei
geringerer G i it und i transportiert werden kann.

(Hinweis 4) Die Druckkraft im Modus Druckvorgang zeigt die Kraft an, die durch einen Druckbefehl des Programms
ausgeldst wird. Die maximale Druckkraft entspricht der maximalen Kraft, die bei normalem Positio-
nierbetrieb erzeugt wird.

(Hinweis 5) Das zulassige Tragheitsmoment gibt den Wert an, der sich auf den Drehpunkt der Achse 4 bezieht.
Der Offset zwischen dem Drehpunkt der Achse 4 und dem Schwerpunkt des Werkzeugs darf 17,5 mm
nicht bersteigen.

(Hinweis 6) Um die Alarmanzeige zu verwenden, muss der Benutzer die Verdrahtung so vornehmen, dass die
Alarmanzeige auf ein Ausgangssignal der Steuerung anspricht und eine 24 VDC-Spannung zum
entsprechenden LED-Ausgang ausgibt.

hi

IX-NNN1505



- Standardausfiihrung -0.2 kg Nennlast / 1 kg maximal

Il Modellspezifikation

Serie

IX

(Beispiel)

Modell/Technische Daten

Modell

NNN1805 -

Kabellange

5L

Steuerungstyp

Optionen

B

e Maximale Nutzlast (kg) 3. Achse: 4. Achse:
Mot Positionier-| o \vequngs-|  Standard- | (Hinweis 3) Druckkraft (N) Zulassige Nutzlast
Modell Achsen-  |Armiange| MO | Arbeits- | wiederhol- | “oo bl B SICEE :
konfiguration | (mm) | '®1tUNG | pereich [genavigket digkeit zykluszeit () Druck- | Maximale | Zuassiges | Zylassiges
(W) M) | (Hinwets 1) (Hinweis 2) Ne"r':' Maximal| vorgang | Druckkraft mo}’z%ﬁ‘ﬁ':smz) Drehmoment
e (Hinweis 4)|(Hinweis 4)| " Hinweis5) | (Nm)
Achse 1| Arm 1 105 12 *125° | 10,005 | 2555 mm/s
irsed Am2 | 75 12 | stase | (XY) | Wehacheen
IX-NNN1805-0-T2-0 = geschwindgrel) | 3g 02 | 10| o8 178 |0.000386 | 0.13
honseg Senirechte | _ 12 50mm | £0.010 | 720 mm/s
Achse4| Drehachse - 60 +360° +0.005 1800° s

Gemeinsame technische Daten

Enkoder-Typ Absolut Umgebungstemperatur/Feuchtigkeit | Temperatur: 0~40°C / 20~85% relative Feuchtigkeit oder weniger (nicht kondensierend)
Verdrahtung durch Anwender| 8-adriges abgeschirmtes Kabel AWG26 / Kontaktstecker: SMP-08V-NC (JST) Robotergewicht 3.0kg
AnschluB durch Anwender | Pneumatik (AuBen @3 mm, Innen @2 mm) x 2 (normaler Betriebsdruck 0,7 MPa) Kabellange 3L:3m 5L:5m
Warnleuchte (Hinweis 6) | Rot, kleine LED Anzeige x 1 (24 V- Spannung muss vorhanden sein.)
Abmessungen
Sie konnen die CAD-Daten von
der IAl-Webseite herunterladen
015
300.5
0| 180 - 90.5
[a]] 75 105
it @
3 ) !
0 ‘ e |
98h7 ~0.015 3 ) E % 9|
P f
Detailansicht der Vertikal-Achs-Spitze (*3)
Arbeitsbereich
Alarm-
anzeige !
== (*2) - — _ 3 8-Pin-Anschluf3 fur Anwender
P I NN o SMP-08V-NC (JST)
7 / - I i I I ~ < . —_——
/, | | 0 | | \ @3 (weiss) 03 (schwarz)
/7 ‘ ‘ %(i i | NN Schnellkupplung \ Schnellkupplung
1[ d \‘ \J} ‘ B \\ W \‘
= ®
! { = ~ FG
| | | h ! ! N ! N y M3, 6 tief
Y <
B | L] AT ] ey P
‘ ‘ o H = ‘ g i
=i - } — 14— = - -] i
| T i & ‘ﬁ & Lﬁ . 1\7?3 . " 5] ] I i
-M3, 6 tie
} {Z@f 9 ‘ 2 ident auf” e Qﬁ}a
| “ i 2 |anderer Seite (*1) 03 (weiss) 03 (schwarz)
| ﬁ 33 5‘ 146.5 = ‘ % L g % “‘{:." Schnellkupplung Schnellkupplung
| | i Moo o]
5 Bezugsflache i = P AR (™
| © el “7 ":’*: P | o 9 e | o
\_ J 62) Kabelanschluss-Bereich 19.5 \_
= T Ll
Bezugsflache | 39

¢4+

%

*1: Das 2-M3- Loch (Tiefe 6) geht durch den Arm hindurch. Wenn die Montageschraube zu lang ist, stoB3t sie an die internen mechanischen Teile. Bitte vorsichtig montieren.
*2: Zur Beleuchtung der Alarmanzeige muss der Benutzer eine Verdrahtung mit I/O-Ausgangssignalen von der Steuerung vornehmen, um 24 V DC an die LED-Klemmen im Anschlusskasten zu leiten.
*3: Die vertikale Achse enthalt keine Bremse. Wenn der Strom oder Servo abgeschaltet wird, kann die vertikale Achse abfallen. Bitte vorsichtig behandeln.

Technische Daten der Steuerung

Verwendete Max. Anzahl |Spannungs- i
Steuerung LRI E/A-Kanale | versorgung seite
SCARA + 2 |Al-Achsen konnen 1-/3-phasig
XSEL-QX angesteuert werden 192/192 230 VAC | Ruckseite
(gemaB Sicherheitskategorie 4)

IX-NNN1805

/N

Achtung!

(Hinweis 1) Auf Basis des Punkt-zu-Punkt-Betriebs. Bei Bahn-Betrieb ist die maximale Geschwindigkeit begrenzt.

(Hinweis 2) Die Zykluszeit beruht auf oszillierenden Bewegungen, mit denen eine Last von 0,2 kg Uiber eine
horizontale Distanz von 100 mm und einer vertikalen Distanz von 25 rnrn lranspomerl wird.

(Hinweis 3) Die Nenn-Nutzlast gibt das maximale Gewicht an, das bei maxi und Beschl
nigung transportiert werden kann. Die maximale Nutzlast gibt das maximale Gewmht an, das bei
geringerer G indigkeit und igung transportiert werden kann.

(Hinweis 4) Die Druckkraft im Modus Druckvorgang zeigt die Kraft an, die durch einen Druckbefehl des Programms
ausgelost wird. Die maximale Druckkraft entspricht der maximalen Kraft, die bei normalem Positio-
nierbetrieb erzeugt wird.

(Hinweis 5) Das zulassige Tragheitsmoment gibt den Wert an, der sich auf den Drehpunkt der Achse 4 bezieht.
Der Offset zwischen dem Drehpunkt der Achse 4 und dem Schwerpunkt des Werkzeugs darf 17,5 mm
nicht bersteigen.

(Hinweis 6) Um die Alarmanzeige zu verwenden, muss der Benutzer die Verdrahtung so vornehmen, dass die
Alarmanzeige auf ein Ausgangssignal der Steuerung anspricht und eine 24 VDC-Spannung zum
entsprechenden LED-Ausgang ausgibt.




e
-
- Reinraumausfuhrung -0.2 kg Nennlast / 1kg maximal 13
s L™
[ | Mode”speziﬁka[ion Serie Modell Kabellange Steuerungstyp Optionen
T
(Beispiel) X - NNC1205 - 5L - B e
Modell/Technische Daten
— Maximale Nutzlast (kg) 3. Achse: 4. Achse:
- ositionier= b L Hinweis 3, Druckkraft (N Zulassige Nutzlast
Modell Achsen- Armlange Igilgttl?r: Arbeits- | wiederhol- ngvsi%mg_s zylsléir;g:irtd(s) ( ) (. ) __ &
konfiguration (mm) 9 | bereich genauigkeit P i Druck- | Maximale | Zulassiges | 7ylassiges
W, digkeit (Hinweis 2) |Nenn- A Druckkraft | Tragheits-
(mm) (Hinweis 1) wert Maximal | vorgang (Hruc ra4) ] Drehmoment
(Hinweis 4)|(Hinweis Hinwels 5) (Nm)
Achse 1| Arm 1 45 12 +115° +£0.005 | 2053mm/s
Achse2| Arm 2 75 12 +130° (xY) (Mehrachsen-
IX-NNC1205-0-T2-0 — geschwindgkel) | 3g 02 | 10| 98 178 |0000386 | 0.13
hense 3| SERTEONE - 12 50mm | +£0.010 | 720mm/s
Achse 4| Drehachse - 60 +360° +0.005 1800°/ s
Gemeinsame technische Daten
Enkoder-Typ Absolut Ansaugrate (Normvolumen) 90 N Liter/ min
Verdrahtung durch Anwender| 8-adriges abgeschirmtes Kabel AWG26 / Kontaktstecker: SMP-08V-NC (JST) Reinraumklasse 1ISO-Reinraumklasse 4 (0.1 ym)
AnschluB durch A Pneumatik (AuBen 3 mm, Innen @2 mm) x 2 (normaler Betriebsdruck 0,7 MPa) Umgebungstemperatur/Feuchtigkeit| Temperatur. 0~40°C / 20~85% relative Feuchtigkeit oder weniger (nicht kondensierend
Warnleuchte (Hinweis 6) | Rot, kleine LED Anzeige x 1 (24 V- Spannung muss vorhanden sein.) Robotergewicht 2.7kg
Ansauganschlu3 Passendes Ansaugrohr A.D. 26 (*3) Kabellange 3L: 3m 5L: 5m
Abmessungen
Sie konnen die CAD-Daten von
Jer IAl-Webseite herunterladen
| 240.5
o
% S| 0_|_ 120 - 90.5
L 75 45
SIS T% I
1) (i =
ol s {c F % o g
@8h7 -0.015 =
Detailansicht der Vertikal-Achs-Spitze (*3)
Arbeitsbereich
E ‘\\\ w 8-Pin-Anschluf fur Anwender
5 N . SMP-08V-NC (JST)
iy N W % . (JST)
| R o3 (weiss) 23 (schwarz)
| % N Schnellkupplung é Schnellkupplung
B G
\ / 9Ie
: ) o
~ Ly ~ M3, 6 tief
o & 2
Y S 3
| 8 -
N
=) o
| —
f Passendes Ansaug-
}E@@ @ e @@:ﬁ @ rohr A.D. 06 (3)
| A 23 (weiss) 03 (schwarz)
T 33.5 86.5 | 2-M3, 6 tief ident\ & 1 & Schnellkupplung &3 Schnellkupplung
} T = ‘ B) auf Rickseite (1) ™ = /)
2
| = Bezugsflache ! , [} =+ Rt
<} (o — & P [c |
| ; \ :*: ‘ I l .
L ‘1(62) Kabelanschluss-Bereich 19.5 L ; 0| 75 | 45

Bezugsflache_| 39 _| T Teet [ | 4
(o Jagld —+ FTHew

T m‘ J
3.5 || 125 |
86.5 132

*1: Mit Montageschraube abgedeckt. Das 2-M3- Loch (Tiefe 6) geht durch den Arm hindurch. Wenn die Schraube zu lang ist, stoBt sie an die internen mechanischen Teile. Bitte vorsichtig montieren.
*2: Zur Beleuchtung der Alarmanzeige muss der Benutzer eine Verdrahtung mit I/O- Ausgangssignalen von der Steuerung vornehmen, um 24 V DC an die LED- Klemmen im Anschlusskasten zu leiten.
*3: Der Reinraum-Typ funktioniert nur bei Vakuum. Ohne Vakkum entweicht Schmutz von innen.

Technische Daten der Steuerung (Hinweis 1) Auf Basis des Punkt-zu-Punkt-Betriebs. Bei Bahn-Betrieb ist die maximale Geschwindigkeit begrenzt.

(Hinweis 2) Die Zykluszeit beruht auf oszillierenden Bewegungen, mit denen eine Last von 0,2 kg Uiber eine
horizontale Distanz von 100 mm und einer vertikalen Distanz von 25 mm transportiert wird.

Verwendete Anwendung v Anz..ahl Spannungs- Seite (Hinweis 3) Die Nenn-Nutzlast gibt das maximale Gewicht an, das bei maximaler Geschwindigkeit und Beschleu-
Steuerung E/A-Kanale | versorgung nigung 1ran'§portier_1 werden ka[rjm. Die maximale i\lutz\am’gibé dasgwaxli(male Gewicht an, das bei
. geringerer G un ransportiert werden kann.
SCARA + 2 IAl-Achsen konnen 1-/3-phasig| .. ) A (Hinweis 4) Die Druckkraft im Modus Druckvorgang zeigt die Kraft an, die durch einen Druckbefehl des Programms
XSEL-QX angesteuert werden 192/192 230 VAC Ruckseite ausgelost wird. Die maximale Druckkraft entspricht der maximalen Kraft, die bei normalem Positio-
(gemaB Sicherheitskategorie 4) Achtung! ~_ ierbetrieb erzeugt wird. _ )
(Hinweis 5) Das zulassige Tragheitsmoment gibt den Wert an, der sich auf den Drehpunkt der Achse 4 bezieht.

Der Offset zwischen dem Drehpunkt der Achse 4 und dem Schwerpunkt des Werkzeugs darf 17,5 mm
nicht tbersteigen.

(Hinweis 6) Um die Alarmanzeige zu verwenden, muss der Benutzer die Verdrahtung so vornehmen, dass die
Alarmanzeige auf ein Ausgangssignal der Steuerung anspricht und eine 24 VDC-Spannung zum
entsprechenden LED-Ausgang ausgibt.

IX-NNC1205



-
- Reinraumausfuhrung -0.2 kg Nennlast / 1 kg maximal X
L ™
M Modellspezifikation Serie Modell Kabellange Steuerungstyp Optionen
T
(Beispiel) [X - NNC1505 - 5L - B Y
Modell/Technische Daten
Maximale Nutzlast (kg) 3. Achse: 4. Achse:
. Positionier- = B Hinweis 3 Druckkraft (N Zulassige Nutzlast
Modell Achsen- Armlange IN_Iottor Arbeits- | wiederhol- B;\;vsi%mg_s zsktlirs‘::irtd(s) ! J (. ) — g
konfiguration | (mm) | '®'StNG | pereich |genavigkeit digkeit yklusze Druck- | Maximale | Zulassiges | 7,assiges
(W) ™M) | (Hinwes 1) (Hinweis 2) | Nenn-|payimal| vorgang | Druckkraft mo:ig't‘z'(‘;“z) Drehmoment
wert (Hinweis 4)|(Hinweis 4)| ™ ineis 5) (Nm)
Achse 1|  Arm 1 75 12 +125° £0.005 | 2304 mm/s
hehse2|  Arm 2 75 12 +134° | (XY) | (Mehrachsen-
IX-NNC1505-0-T2-0 il geschuindghel) | 38 02 | 10| o8 17.8 | 0000386 | 0.13
Achsed SCRteCe - 12 50mm | £0.010 | 720 mm/s
Achse4| Drehachse - 60 +360° +0.005 1800°/ s
Gemeinsame technische Daten
Enkoder-Typ Absolut Ansaugrate (Normvolumen) 90 N liter/ min
Verdrahtung durch Anwender| 8-adriges abgeschirmtes Kabel AWG26 / Kontaktstecker: SMP-08V-NC (JST) Reinraumklasse 1SO-Reinraumklasse 4 (0.1 um)
AnschluB durch Anwender | Pneumatik (AuBen @3 mm, Innen 62 mm) x 2 (normaler Betriebsdruck 0,7 MPa) Umgebungstemperatur/Feuchtigkeit | Temperatur: 0~40°C / 20~85% relative Feuchtigkeit oder weniger (nicht kondensierend)
Warnleuchte (Hinweis 6) | Rot, kleine LED Anzeige x 1 (24 V- Spannung muss vorhanden sein.) Robotergewicht 2.7 kg
Ansauganschlu3 Passendes Ansaugrohr A.D. 26 (*3) Kabellange 3L:3m 5L:5m

Sie konnen die CAD-Daten von
Jer IAl-Webseite herunterladen

o
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o
o || W
@8h7_-0.015

Bei Verwendung mit
Bremse Abstand von
+0,5 mm einhalten

Ausschnitt A-A

Detailansicht der Vertikal-Achs-Spitze (*3)
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*1: Mit Montageschraube abgedeckt. Das 2-M3- Loch (Tiefe 6) geht durch den Arm hindurch. Wenn die Schraube zu lang ist, stoBt sie an die internen mechanischen Teile. Bitte vorsichtig montieren.
*2: Zur Beleuchtung der Alarmanzeige muss der Benutzer eine Verdrahtung mit I/O- Ausgangssignalen von der Steuerung vornehmen, um 24 V DC an die LED- Klemmen im Anschlusskasten zu leiten.
*3: Der Reinraum-Typ funktioniert nur bei Vakuum. Ohne Vakkum entweicht Schmutz von innen.

Technische Daten der Steuerung

Verwendete Anwendung Max. Anzahl |Spannungs-|  ggite
Steuerung E/A-Kanale | versorgung
SCARA + 2 |Al-Achsen kbnnen 1-/3-phasig|
XSEL-QX angesteuert werden 192/192 230 VAC Ruckseite
(gemaB Sicherheitskategorie 4)

IX-NNC1505

/N

Achtung!

(Hinweis 1) Auf Basis des Punkt-zu-Punkt-Betriebs. Bei Bahn-Betrieb ist die maximale Geschwindigkeit begrenzt.

(Hinweis 2) Die Zykluszeit beruht auf oszillierenden Bewegungen, mit denen eine Last von 0,2 kg iiber eine
horizontale Distanz von 100 mm und einer vertikalen Distanz von 25 mm transportiert wird.

(Hinweis 3) Die Nenn-Nutzlast gibt das maximale Gewicht an, das bei maximaler Geschwindigkeit und Beschleu-
nigung transportiert werden kann. Die maximale Nutzlast gibt das maximale Gewicht an, das bei
geringerer G i it und i transportiert werden kann.

(Hinweis 4) Die Druckkraft im Modus Druckvorgang zeigt die Kraft an, die durch einen Druckbefehl des Programms
ausgelost wird. Die maximale Druckkraft entspricht der maximalen Kraft, die bei normalem Positio-
nierbetrieb erzeugt wird.

(Hinweis 5) Das zulassige Tragheitsmoment gibt den Wert an, der sich auf den Drehpunkt der Achse 4 bezieht.
Der Offset zwischen dem Drehpunkt der Achse 4 und dem Schwerpunkt des Werkzeugs darf 17,5 mm
nicht bersteigen.

(Hinweis 6) Um die Alarmanzeige zu verwenden, muss der Benutzer die Verdrahtung so vornehmen, dass die
Alarmanzeige auf ein Ausgangssignal der Steuerung anspricht und eine 24 VDC-Spannung zum
entsprechenden LED-Ausgang ausgibt.




e
-
- Reinraumausfuhrung -0.2 kg Nennlast / 1 kg maximal 14
s L™
M Modellspezifikation
T
(Beispiel) IX - NNC1 5L - - B S
Modell/Technische Daten
Maximale Nutzlast (kg) 3. Achse: 4. Achse:
" Motor- . Positionier- | Bewegungs-|  Standard- (Hinweis 3) Druckkraft (N) Zulassige Nutzlast
Modell Achsen- Armlange Ieigt:r: Arbeits- | \iederhol- geschwin- | zykluszeit (s) - —_
konfiguration (mm) 9 | bereich genauigkeit| ~ gigkeit el N Druck- | Maximale %ufsf%zs Zulassiges
(W) mm) | gke (Hinweis 2) | Nenn-|yayimal| vorgang | Druckkraft o Drehmoment
(et ) WER (Hinweis 4)|(Hinweis 4) Hinweis 5) (Nm)
Achset|  Arm 1 105 12 +125° | L0005 | 2555 mm/s
hcrse2|  Arm 2 75 12 +145° | (XY) | (Mehrachen.
IX-NNC1805-0-T2-0 — geschwindghel) | 49 02 | 10| 98 17.8  |0.000386 | 0.13
hohse 3| Sepkrechte - 12 50 mm | £0.010 | 720 mm/s
Achse 4| Drehachse - 60 +360° +0.005 1800°/ s
Gemeinsame technische Daten
Enkoder-Typ Absolut Ansaugrate (Normvolumen) 90 N Liter/ min
Verdrahtung durch Anwender| 8-adriges abgeschirmtes Kabel AWG26 / Kontaktstecker: SMP-08V-NC (JST) Reinraumklasse ISO-Reinraumklasse 4 (0.1 um)
AnschluB durch Anwender | Pneumatik (AuBen @3 mm, Innen 62 mm) x 2 (normaler Betriebsdruck 0,7 MPa) Umgebungstemperatur/Feuchtigkeit | Temperatur: 0~40°C / 20~85% relative Feuchtigkeit oder weniger (nicht
Warnleuchte (Hinweis 6) | Rot, kleine LED Anzeige x 1 (24 V- Spannung muss vorhanden sein.) Robotergewicht 2.7 kg
Ansauganschlu Passendes Ansaugrohr A.D. 26 (*3) Kabellange 3L:3m 5L:5m

Sie konnen die CAD-Daten von
Jer |Al-Webseite herunterladen
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Detailansicht der Vertikal-Achs-Spitze (*3)
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*1: Mit Montageschraube abgedeckt. Das 2-M3- Loch (Tiefe 6) geht durch den Arm hindurch. Wenn die Schraube zu lang ist, stoBt sie an die internen mechanischen Teile. Bitte vorsichtig montieren.
*2: Zur Beleuchtung der Alarmanzeige muss der Benutzer eine Verdrahtung mit I/O- Ausgangssignalen von der Steuerung vornehmen, um 24 V DC an die LED- Klemmen im Anschlusskasten zu leiten.
*3: Der Reinraum-Typ funktioniert nur bei Vakuum. Ohne Vakkum entweicht Schmutz von innen.

Technische Daten der Steuerung (Hinweis 1) Auf Basis des Punkt-zu-Punkt-Betriebs. Bei Bahn-Betrieb ist die maximale Geschwindigkeit begrenzt.

(Hinweis 2) Die Zykluszeit beruht auf oszillierenden Bewegungen, mit denen eine Last von 0,2 kg ilber eine
horizontale Distanz von 100 mm und einer vertikalen Distanz von 25 mm transportiert wird.

Verwendete Anwendung Max. Anznahl Spannungs Seite (Hinweis 3) Die Nenn-Nutzlast gibt das maximale Gewicht an, das bei maximaler Geschwindigkeit und Beschleu-
Steuerung E/A-Kanale | versorgung nigung transportiert werden kann. Die maximale Nutzlast gibt das maximale Gewicht an, das bei
. geringerer Gi igkeit und i transportiert werden kann.
SCARA + 2 IAl-Achsen konnen 1-/3-phasig| .. . & (Hinweis 4) Die Druckkraft im Modus Druckvorgang zeigt die Kraft an, die durch einen Druckbefehl des Programms
XSEL-QX angesteuert werden 192/192 230 VAC Riuckseite ausgelost wird. Die maximale Druckkraft entspricht der maximalen Kraft, die bei normalem Positio-
(gemaB Sicherheitskategorie 4) Achtung! nierbetrieb erzeugt wird.
(Hinweis 5) Das zulassige Tragheitsmoment gibt den Wert an, der sich auf den Drehpunkt der Achse 4 bezieht.

Der Offset zwischen dem Drehpunkt der Achse 4 und dem Schwerpunkt des Werkzeugs darf 17,5 mm
nicht iibersteigen.

(Hinweis 6) Um die Alarmanzeige zu verwenden, muss der Benutzer die Verdrahtung so vornehmen, dass die
Alarmanzeige auf ein Ausgangssignal der Steuerung anspricht und eine 24 VDC-Spannung zum
entsprechenden LED-Ausgang ausgibt.

IX-NNC1805



1X-120/150/180-Serie, Flyer-Nr. 0107-D,

Steuerung XSEL-QX

Version CJ0096-1B

Eigenschaften

@ Steuerung eines SCARA Roboters und bis zu zwei Einachsroboter

Die X-SEL-QX fuhrt komplexe Steuerungen mit Leichtigkeit aus, wie z.B. die simultane Steue-
rung eines Scara-Roboters zusammen mit einem Einachs-Roboter, der darunter angebaut ist
oder der gleichzeitige Betrieb eines SCARA- und eines zweiachsigen kartesischen Roboters.

@ Ultra kompakte Abmessungen

Auch als 6-Achs-Steuerung verfugt die X-SEL-QX6 Uber ein schlankes Gehause
(B: 340 mm, H: 195 mm, T: 125.3 mm); die Abmessungen bleiben die gleichen wie

bei der 5-achsigen X-SEL-QX5 und 4-achsigen X-SEL-QX4.

@ Direkter Anschluss an ProfiBus, Ethernet, DeviceNet oder CC-Link

Der X-SEL-QX kann direkt an verschiedene Netzwerk-/Feldbussysteme ange-
schlossen werden, um eine zentrale Datensteuerung oder einen Signalaustausch

mit den verschiedenen Geraten im Netzwerk zu bewerkstelligen.

XSEL — (X6 — NNN1205 — 200A — 100A — PR — P1 — EEE -2 -2

e eeurone [ Sievernzsup |

Motorleistung Achse 5

T

Spannungsversorgung

XSEL QX4: 4-Achs-Typ gemaB 20A~750AL DV : DeviceNet * siehe Katalog 2: 1-phasig 230 VAC
Sicherheitskategorie 4 : 20W~750W, absolut CC : CC-Link IX Scara-Roboter 3: 3-phasig 230 VAC
QX5: 5-Achs-Typ gemaf 201~750IL PR : ProfiBus
Sicherheitskategorie 4 : 20W~750W, inkremental ET : Ethernet
QX6: 6-Achs-Typ gema * Achse 5 kann nur mit einer 5- oder (leer): ohne

Sicherheitskategorie 4 6-Achssteuerung verwendet werden. Netzwerkanschluss

1X-Robotermodell Motorleistung Achse 6 E/A-Standard E/A-Flachkabellange
NNN1205 / NNC1205 : Standard(Reinraum)-Typ 20A~750AL N1: 32 Eingange / 16 Ausgange (NPN) 2:2m
Armlange 120 mm : 20W~750W, absolut P1: 32 Eingange / 16 Ausgange (PNP) 3:3m
] Z-Achse 50 mm 201~750IL N2: 16 Eingange / 32 Ausgange (NPN) 5:5m
NNN1505 / NNC1505 : Standard(Reinraum)-Typ : 20W~750W, inkremental P2: 16 Eingange / 32 Ausgange (PNP) 0 : ohne Flachkabel

Typ Armlange 150 mm
Z-Achse 50 mm
NNN1805 / NNC1805 : Standard(Reinraum)-Typ
Armlange 180 mm
Z-Achse 50 mm

* Achse 6 kann nur mit einer 6-Achs- E: nicht installiert

steuerung verwendet werden.

* Die unteren Abmessungen enthalten keine E/A-Erweiterungen.
Bitte wenden Sie sich an IAl, wenn Sie E/A-Erweiterungen benotigen.

Spezifikation Externe Abmessungen

Global-Version

DHIOE QX4 Achs-Spezifikation (80)

AnschlieBbare Achsen nur SCARA SCARA + Einachsroboter S,

Gesamtausgangsleistung, wenn die max : : = —— ‘1&"

Anzahl von Achsen angeschiossen ist 1600 W 1-phasig / 2400 W 3-phasig SR I D °

Eingang Steuerspannung 230 VAC 1-phasig, -15%, +10% ﬂ ol Eﬂ I iﬂ - E-II

- } - y [P S
Eingang Motorstromversorgung | 230 VAC 1-phasig / 230 VAC 3-phasig, -10%, +10% 83/ EL EE s ERIAY
Anschlussleistung (*1) max. 310 VA max. 3350 VA ﬁt g [
- °

Sicherheitsschaltkreis Redundante Konfiguration wird unterstutzt ° @ H @ o ° °

Abschaltmethode Externer Sicherheitsschaltkreis ‘ = S 3

Aktivierungs-Eingang Kontakt B (externe Stromversorgung, redundant) ggg = 125.3

Positionserfassungsmethode Inkremental-Enkoder / Absolut-Enkoder Seitenansicht

Einstellung Geschwindigkeit (*2) 1 mm/s ~ 2000 mm/ s

Einstellung Beschleunigung/Abbremsung 0.01G~1G QX6 Achs-Spezifikation o

Programmiersprache Super SEL 455 75 75‘2% 455

Anzahl Programmschritte insgesamt 6000 g = = = ° — - ° °

— : 1Eganagl = i
Anzahl Positionen insgesamt 4000 ﬂ o =
Anzahl Programme (Multitasking) 64 (16 bei Multitask-Betrieb) 388 @ @ @ Et EE s e
" - ]
Betriebstemperatur / Luftfeuchtigkeit 0~40 °C, 10~95% (nicht kondensierend) g @ Et H 5
<]
Gewicht der Steuerung (*3) 4.5kg 5kg o = = ° = Sle
s 3l

*1 Bei der QX4 wird der Wert die Stromaufnahme angezeigt, wenn ein 1X-1250/1505/1805 3‘5‘} 125.3

in Betrieb ist. Bei der QX5 und QX6 wird der Wert die Stromaufnahme angezeigt, wenn
ein 1X-1250/1505/1805 in Betrieb ist und zwei 750 W- Achsen angetrieben werden.

*2 Die maximalen Grenzwerte hangen vom Achs-Typ ab.

*3 Das Gewicht der Steuerung enthalt die Batterie, Bremsmechanik und die E/A-
Erweiterungsbox.

Seitenansicht

lhr Partner fir IAl-Produkte:

Schliter Automation und Sensorik GmbH
Friedrichstr. 21

D-79677 Schonau

Tel: +49 (0) 7673 91828-0

Fax: +49 (0) 7673 91828-50
www.linearachsensysteme.de
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