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Reinraum-Typ
SCARA-Roboter

IXA

Zur Montage und Handhabung von Anwendungen
in Reinraum-Umgebung !

Einer der Schnellsten der Branche ! «geinraum-spezifikation

Standard-Zykluszeit

(IXA-4NSC4518)

. P Transport-Last: 2 kg Horizontale Bewegung
Betriebsbe-
L0 P Horizontaler Fahrweg: 300 mm / Vertikole
Vertikaler Fahrweg: 25 mm Bewegung

Pick & Place von Medizin-Ampullen
Ampullen kdnnen in Hochstgeschwindigkeit von
der Teilezufiihrung aufgenommen und auf das

FlieBband zum néchsten Prozess plaziert werden.




SCARA-Roboter IXA

Simulations-Software

Mit diesem PC-Programm ist die SCARA-Bewegung ohne realen Roboter-Einsatz tUberpriifbar.
Zusatzlich kann auf einfache Weise die Zykluszeit gemessen werden.

Messergebnis-Anzeigebereich

0.018s

Grundbetrieb im 3D-Ansicht-Fenster

Modellbezeichnungen

XA — | —[ J— T2

Serie Typ Kabellange Passende Steuerung

Reinraumgeeigneter 4-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp / XSEL-RAX/SAX
Armldnge 300 mm / Vertikal-Achse 150 mm

4NSC3015

Reinraumgeeigneter 4-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp /

ANSCAS1S Armlange 450 mm / Vertikal-Achse 180 mm

Reinraumgeeigneter 4-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp /
Armlange 450 mm / Vertikal-Achse 330 mm

4NSC4533 Ohne Kabel

Reinraumgeeigneter 4-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp / sm

Armlange 600 mm / Vertikal-Achse 180 mm

4NSC6018
10m

Reinraumgeeigneter 4-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp /

. . Spezifizierte Lange (in Stufen
Armldange 600 mm / Vertikal-Achse 330 mm

von 1 m), Maximalldnge 15 m

4NSC6033

Armlange (mm) Hub L .
Achs- 9 vertikale | Standard-| Dauer- | Max. | paforns.
Typ Modell Jahl Achse | ZyKluszeit | Zykluszeit | Zuladung | i
Arm 1 Arm 2 i) (s) (s) (kg)
IXA-4NSC3015 4-achsig 120 180 150 0.27 0.48 6 p s3
Relnraum- IXA-4NSC4518 ’ 180
Hochgeschwin- 4-achsig 200 250 0.28 0.51 8 | Y
digkeits- IXA-4NSC4533 330
-
> IXA-4NSC6018 180
4-achsig 350 250 0.27 0.48 10 p s12
IXA-4NSC6033 330

IA] 2



IXA SCARA-Roboter

IXA-4NSC3015

Il Modellspezifikationen

IXA - 4 NSC 30 15 - - T2

‘ Serie ‘ - ‘AnzahlderAchsen‘ Typ ‘ Armlénge ‘HubVertikaI-Achse‘ - Kabellange - ‘ Passende Steuerung ‘
[ 4] 4Achsen | NsC ] Reinraum-Hochgeschwindigkeits-Typ [ 30 [300mm | 15 [ 150mm | N | OhneKabel [ T2 XSEL-RAX/SAX |
5L 5m
10L 10m
[IL | Spezifizierte Lange
(Léngenstufen 1 m)

(1) Siehe S. 17 flr Hinweise 1 - 8.

(2) Der einstellbare Maximalwert fiir die Beschleunigung/
Verzégerung hangt ab vom Gewicht, der Lage und dem
Verfahrweg des zu transportierenden Objekts.

Ein Dauerbetrieb mit Maximalwert-Einstellung kann zu
einem Uberlastfehler fiihren. Fiir den Dauerbetrieb ist
entweder der Wert fiir die Beschleunigung/Verzégerung
Bitte zu senken oder, entsprechend den Referenzwerten fir die
beachten . . .
empfohlenen Dauerbetriebseinstellungen, eine angemessene
Stillstandszeit nach jeder Beschleunigung/Verzégerung einzuhalten.

(3) SCARA-Roboter diirfen nicht im Dauerbetrieb mit max. Geschwin-
digkeit und Beschleunigung/Verzégerung eingesetzt werden.
Bzgl. ausfiihrbarer Betriebsbedingungen siehe die Diagramme

+Referenzeinstellungen Beschleunigung/Verzégerung”.

(4) Siehe S. 18 hinsichtlich des Reinraumklassen-Standards.

Hauptspezifikationen

Bezeichnun Beschreibung Bezeichnun Beschreibung
9 4-Achs-Spezifikation 9 4-Achs-Spezifikation
Max. Zuladung (kg) (Hinweis 1) 6 Positionier- | Auf Horizontal-Ebene |+0.01 mm
Max. Geschwindigkeit im Verbund (mm/s) 6032 We'f]‘;ﬁrlgﬁlen Vertikale Achse +0.01 mm
Geschwin- Arm 1 (°/s) 720 inweis 5) | Rotationsachse +0.005°
digkeit Max. Geschwindigkeit | Arm 2 (°/s) 720 Verdrahtung (anwenderseitig) | 10-adrig (9 Adern + Abschirm.) AWG24 (nom. 30 V/max. 1 A)
(Hinweis 2) | der Einzel-Achsen Vertikale Achse (°/s) 1600 - Pneumatik (aussen @4, innen 2.5),
Rotationsachse (°/s) 1600 Verrohrung (anwenderseitig) 3 Luftrohre (maximaler Betriebsdruck 0.6 MPa)
o Oberer Grenzwert 125 N 1 kleine gelbe LED-Leuchte
Druckkraft (N) (Hinweis 3) VN CEmaaEi 25 LA GG (24 VDC-Spannungsversorgung erforderlich)
Reinraum-Spezifikation (Hinweis 4) Ansaugrate (NI/min) 50 Bremsschalter (Hinweis 7) Bremssghalter zur Vermeidung des Herabfallens
Armlénge (mm) 300 der Vertikal-Achse
. R Arm 1 120 Stangen Zulassiges Drehmoment | 3.2 N-m
Individuelle Armlénge (mm) AT 180 spitze | Zulssiges Lastmoment| 9 N-m
Arm 1 () +126 Reinraumklasse I1SO-Klasse 3 (nach ISO-Standard 14644-1)
eberel » Arm 2 () 128 Umgebungstemperatur/ 0~ 40°C, 20 ~ 85 % RH (nicht kondensierend)
Arbeitsbereich der Einzel-Achsen Vertikale Achse (mm) 150 Feuchtigkeit
Rotationsachse (°) +360 Schutzart IP40
Schwingungs- und StoBfestigkeit | Aufprall oder Vibrationen sind zu vermeiden
Gerauschpegel (Hinweis 8) max. 80 dB
Korrelogramm Schubkraft und Stromgrenzwert (R|chtwerte) Produktkonformitat CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtline
R K R R Motortyp AC-Servomotor
Druckkraft an der Stangenspitze der Vertikal-Achse (Hinweis 3) Arm 1 600 W
Motor- |Arm 2 400 W
110 leistung | Vertikale Achse 150 W
125 Rotationsachse 100 W
120 Enkodertyp Batterielos-Absolut
100 - Anzahl der Enkoderpulse 131072 Pulse / Umdrehung
= 100
£ 80
© 3
2 w0 o 70 Kabellangen
E 50
a
“ 40 Typ Kabelcode
20 25
5L (5m)
Standardkabel
%0 10 20 30 40 50 0 70 80 90 100 10L (10 m)
Schubkraft-Stromgrenzwert (%) 1L (1 m)~4L (4 m)
6L (6 m)~9L (9 m)
e A A 11L (11 m)
Optionen fiir Einzeleinheit * Auswahlpriifung auf der Referenzseite unter Optionen. Spezia"éngen 12L (12 m)
Bezeichnung Code Referenzseite : i :: qi m)
Nutzerkabel CB-IXA-USRLIL-CS 18 1 (1 : )
Flansch IXA-FL-1 18 (15m)

* (Hinweis) Bitte separat bestellen. [4-Achs-Sperzifikation] - Motorkabel: 4 - Enkoderkabel: 4 - Bremskabel: 1
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IXA SCARA-Roboter

Zykluszeit \ Zulassiges Tragheitsmoment an der Stangenspitze

Bezeichnung Zeit [ Achszahl | Zulassiges Tragheitsmoment an der Stangenspitze |
Standard-Zykluszeit 0.27 Sekunden | 4-Achs-Spezifikation | 0.12kg * m?
Dauer-Zykluszeit 0.48 Sekunden
Das zulassige Tragheitsmoment der 4. Achse gibt das maximal zugelassene Tragheitsmoment
Die Standard- bzw. Dauer-Zykluszeit bezieht sich auf eine reziproke Hubbewegung unter fiir die Rotationsachse (4. Achse) des SCARA-Roboters an, berechnet auf den Drehpunkt.
schnellster Betriebszyklus-Einstellung zu unten genannten Bedingungen. Der Drehpunkt-Versatz der 4. Achse zum Last-Schwerpunkt des Werkzeuges darf die unten

angegebenen Werte nicht tiberschreiten. Befindet sich der Last-Schwerpunkt des Werkzeuges
in groBeren Abstand zum Drehpunkt der 4. Achse, muss die Beschleunigung/Verzogerung verringert
werden. Je nach Betriebsbedingungen ist die zulassige Auskragung der Nutzlast eingeschréankt.

Last: 2 kg; vertikaler Weg: 25 mm; horizontaler Weg: 300 mm (Grobpositionierung bei bogen-
formiger Bewegung)

[Standard-Zykluszeit]

Die bendtigte Zeit bei Betrieb mit maximaler Geschwindigkeit.

Diese gilt als allgemeiner Hochstleistungs-Richtwert. l

Achtung: ein ununterbrochener Dauer-Betrieb mit Maximal-Geschwindigkeit ist nicht moglich.
[Dauer-Zykluszeit]
Die Zyklus-Zeit bei Dauerbetrieb.

Horizontale Bewegung

Vertikale Bewegung

Versatzin
Vertikal-
Richtung

Versatzin
Horizontal-
Richtung
Horizontaler Versatz Vertikaler Versatz
max. 150 mm max. 100 mm

Referenzeinstellungen Beschleunigung/Verzégerung

IXA SCARA-Roboter diirfen nicht im Dauerbetrieb mit der im Katalog genannten maximalen Geschwindigkeit und Beschleunigung/Verzégerung eingesetzt werden. Bei Betrieb mit maximaler
Beschleunigung/Verzégerung ist eine Stillstandszeit einzurichten, die dem Referenzbereich fiir Dauerbetrieb in den jeweiligen Diagrammen zu entnehmen ist. Wenn der Roboter im Dauerbetrieb
arbeiten soll, muss die Einstellung fiir die Beschleunigung/Verzégerung innerhalb des Referenzbereichs in den nachfolgenden Diagrammen fiir die Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen liegen.
1) Im Punkt-zu-Punkt-Betrieb (PTP) sollte unbedingt der Befehl WGHT im Programm verwendet werden und der Einfahrbetrieb mit spezifizierter Last und Tragheitsmoment erfolgen.
SCARA-Roboter im Hochgeschwindigkeitsbetrieb arbeiten mit 100 % der maximalen Beschleunigung, welches das jeweilige Transfergewicht zulasst.
Die Betriebszeiten hdngen von unterschiedlichen Transfergewichten ab, auch bei gleichen Beschleunigungs- und Geschwindigkeitseinstellungen.
2) Beginnen Sie mit den empfohlenen Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen fiir den Dauerbetrieb, erhohen Sie die Werte beim Einrichten dann schrittweise.
3) Wenn ein Uberlastfehler auftritt, verringern Sie die Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellung entsprechend oder sorgen Sie fiir eine angemessene Stillstandszeit nach jeder Beschleunigung/Verzégerung.
4) Dauerlaufrate (%) = [Betriebszeit/(Betriebszeit + Stillstandszeit)] x 100
5) Wenn der Roboter horizontal mit Hochstgeschwindigkeit verfahrt, sollte das Kopfende der Vertikalachse soweit wie moglich eingefahren sein.
6) Das Tragheitsmoment und die Transferlast sollten nicht das erlaubte Maximum tiberschreiten.
7) Die Traglastangabe bezieht sich auf Trégheitsmoment und Gewicht, die mittig auf der Rotationsachse von Achse 4 gehandhabt werden.
8) Halten Sie beim Betrieb des Roboters eine geeignete Beschleunigung/Verzégerung gemal dem Gewicht und Tragheitsmoment der 4-Achs-Spezifikation aufrecht.
MiBachtungen dieses Hinweises konnen zur Folge haben, dass sich die Gewindespindel verbiegen und die Vertikalachse blockieren kann bzw. Vibrationen erzeugt werden.
9) Abhéngig von der Position der Vertikalachse kann diese bei einem zu gro3en Lasttragheitsmoment vibrieren. Wenn Vibrationen auftreten, verringern Sie die Beschleunigungs-/Verzogerungseinstellung entsprechend.

B PTP-Betrieb

NSC30 Empfohlene PTP Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen NSC30 Empfohlene PTP Dauerbetriebseinstellungen

100% 100%

: : | 7 6kg .4

_ oo e s B
g mater - P g e
=, 80% | Maximaler Einstellungsbereich ! / o 80% [* bS
5 P 5
2 70% 5 70%
R 60% % R 60%
N N
5} @ L
% 50% P % 50% O
c c
3, 40% > 40%
c " " c
3 30% |- Empfohlener Dauerbetriebsbereich |-~ E 30%
= <
g 20% 3 20%
@ 3
o [=2]

10% 10%

0% 0%
o 1 2 3 4 5 6 100%  80% 75%  60% 50% 40% 20% 0%
Transferlast-Gewicht (k
(ko) Dauerlaufrate (%)
o Tragheitsmoment (kg- m?) 0.12

IXA-4NSC3015



IXA SCARA-Roboter

Referenzeinstellungen Beschleunigung/Verzégerung

B CP-Betrieb

Horizontal Vertikal
NSC30 Empfohlene CP Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen NSC30 Empfohlene CP Beschleunigungs-/Verzogerungseinstellungen
Horizontaler Bewegungsbetrieb ohne Vertikal-Achse (Z-Achse) Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse)
2.5G 2.5G
@ @ | Maximaler Einstellungsbereich |
8‘ 2.0G 2‘ 2.0G Ma){.—Geschwim‘iigkeit 1606mm/s —————
2 2 AN
9} 9} So
3 \\ 2 \\\
5 156G N 5 156 =g
=> : = \\\
S : B 1.2G6
%1 1.0G Maximaler Einstellungsbereich %1 1.0G N -
§ Empfohlener Dauerbetriebsbereich g Empfohlener Dauerbetriebsbereich \\\\
2 i i i i 2 N
S 0.5G [ Max.-Geschwindigkeit 1400mm/s S 056G
4 ! ! | | 4
@ ' ' ' ' @
0.0G ‘ ‘ ‘ ‘ 0.0G
o 1 2 3 4 45 5 6 o 1 2 3 4 45 5 6
Transferlast-Gewicht (kg) Transferlast-Gewicht (kg)
o Tragheitsmoment (kg- m?) 0.12
NSC30 Empfohlene CP Dauerbetriebseinstellungen NSC30 Empfohlene CP Dauerbetriebseinstellungen
Horizontaler Bewegungsbetrieb ohne Vertikal-Achse (Z-Achse) Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse)
2.5G . 2.5G .
g | e |
2 206 2ko 2 206 ko
3 | 2 |
9] ! 9] '
o ' = '
E Q 4.5k
g 1.5G 4'5;kg 515G . g
2 ' = aeet '
< ! B ot '
2 6kg g 126 | 6kg
3 1.0G > 1.0G >
= S ,/’
2 3 P
S 05G § os6 7
& &
0.0G 0.0G
100% 80% 60% 40% 20% 0% 100% 80% 75%  60% 40% 20% 0%
Dauerlaufrate (%) Dauerlaufrate (%)
Il CP-Betrieb: Beschleunigungs-/Verzégerungsbegrenzungen
Horizontal Vertikal
NSC30 Horizontaler Bewegungsbetrieb ohne Vertikal-Achse (Z-Achse) NSC30 Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse)
1600 . 1800 .
2.0G | 2.0G | : 2.0G | 206 ]
14 1600 -
_ 1400 %i z 12G |
= £ 1400 TS
E 1200 £ TN
= 1888 = 1200
T (]
2 [1.0G J 1000 ~
g 8o . [05G
2 2 800 -
<
g 600 §
g 8 600
g 400 S 400
200 200
0 0
0 1 2 3 4 5 6 0 1 2 3 4 5 6
Transferlast-Gewicht (kg) Transferlast-Gewicht (kg)
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IXA SCARA-Roboter

. IXA-4NSC3015 CAD-Ze\chnungen. 5|r)d Uber unsere W.ebse\re downloadbar. oD) 3D
www.iai-automation.com cAv  CAD
* Siehe S. 17 (Hinweis 9) fiir Kabelverbindungen.

166 Bezugs- M4, Tiefe 8 (fiir Erdleiter)

D-sub-Steckverbinder fiir Nutzer- 4-M5, Tiefe 8 81 5 22-M5, Tiefe 8 . .
Verdrahtung (15-polig, Steckbuchse M2.6) w o % 115, ol = R10.5 “ ME.: "é‘:gsﬂ?";:her
Querschnitt: AWG24, 10-adrig (9-adrig : i <] G L s — — =
+ Abschirmung) (mit Steckerhaube) 2-M4, Tiefe 8 X \a y j S.E.: Hub-Endpunkt

3-64 mm Luftrohr- | - a\ ]

Schnellkupplung > g ” ,\ — Ll E Yq\ ﬂ:J ?Y

"2 Y Elts 105
Ummantette Dicht L ST e, Detailansicht von K
mmantelte Dichtung 141 925 =
15 155 N Bohrungen an Rahmenmontageflache
182 29
251.5

Detailansicht von W
Nutzer-Anschlussfeld

(189)

Querschnitt
von Y-Y
- (4 Positionen)

(5)

LED-Leuchte (Farbe Gelb)

687.5

N Bremsschalter

L b

1 BT
|

|

347.5

™ Rohrsanschluss fir Luftansaugung

F \‘L AuBen @12 mm (Innen @8 mm)
i Bremskabel-Anschluss

Motor/Enkoderkabel-
: Anschluss (1. Achse)

T Motor/Enkoderkabel-
5 fiach (100) Anschluss (2.~4. Achse)
ezugstache [ 92.5 i \155‘9 (Rohranschluss-

0 3-64 mm Luftrohr-
Rahmen-(33'1) Bereich) Schnellkupplung
montagefliche D-sub-Steckverbinder fir Nutzer-Verdrahtung
(15-polig, Steckbuchse M2.6)

. 4-M4, Tiefe 8 3125 Q Querschnitt: AWG24, 10-adrig (9-adrig + Abschirmung)
045J 1 L q (mit Steckerhaube)
&0“ 105", Tiefe 6
) ‘ 9 }m E (von Rahmenmontagefliche)
3§ el £ & B — T
g% PR i L Detailansicht von X
2 ! @8 Flachsenkung, Tiefe 3 . a) Q
T Ql:/irscz ;Itt (M4-Offnung) (nur 1 Stelle) 2 Riickwand-
. . - H7, Passloch, Tiefe
Detailansicht von P 210H7, Passloch, Tiefe 6 Anschlussfeld Detailansicht von Q

Langlécher Rahmen-
montageflache

Arbeitsbereich Linksarm-System Arbeitsbereich Rechtsarm-System
M Gewicht
Bezeichnung Beschreibung
Gewicht (kg) 28.0 kg

Passende Steuerung
Achsen der IXA-Serie kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden . Wahlen Sie den fiir lnre Anwendung geeigneten Typ aus.

Max. Anzahl Spannungs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von Referenz-
ansteuerbarer Achsen versorgung Position Pulstreiber | Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten seite

Bezeichnung ‘ Ansicht

Oreinhasi Devicei'et 36666 Sieh

N reiphasig _ _ ® iehe

XSEL-RAX4/SAX4 4 230VAC b Etheri'et/IP |(je nach Steuerungstyp) | S.20
EtherCAT~

IXA-4NSC3015



IXA SCARA-Roboter

IXA'4N SC45 1 8 Batterie-

raum- los=

geeignet § Absolut 4msn9 182!;?130

Armlange: || Vertikale Achse:

H Modellspezifikationen

XA - 4 NSC 45 | B - 2
[ Serie | — [Anzahlder Achsen | Typ [ Armlinge [ Hub Vertikal-Achse | — Kabellange - [ Passende Steverung |
[4] aAchsen | NSC|  Reinraum-Hochgeschwindigkeits-Typ | 45 [450mm | 18 [180mm N[ ohneKabel [T2]  XSELRAX/SAX |
33 [ 330mm 5L 5m
1oL 10m
LU |Spezifizierte Linge
(Léngenstufen 1 m)

(1) Siehe S. 17 fuir Hinweise 1 - 8.

(2) Der einstellbare Maximalwert fiir die Beschleunigung/
Verzogerung hangt ab vom Gewicht, der Lage und dem
Verfahrweg des zu transportierenden Objekts.

Ein Dauerbetrieb mit Maximalwert-Einstellung kann zu
einem Uberlastfehler fiihren. Fiir den Dauerbetrieb ist
entweder der Wert fiir die Beschleunigung/Verzégerung

Bitte zu senken oder, entsprechend den Referenzwerten fir die
empfohlenen Dauerbetriebseinstellungen, eine angemessene
Stillstandszeit nach jeder Beschleunigung/Verzégerung einzuhalten.

(3) SCARA-Roboter diirfen nicht im Dauerbetrieb mit max. Geschwin-
digkeit und Beschleunigung/Verzégerung eingesetzt werden.
Bzgl. ausfiihrbarer Betriebsbedingungen siehe die Diagramme

+Referenzeinstellungen Beschleunigung/Verzégerung”.

(4) Siehe S. 18 hinsichtlich des Reinraumklassen-Standards.

beachten

Hauptspezifikationen

Bezeichnung Beschreibung Bezeichnung Beschreibung
4-Achs-Spezifikation 4-Achs-Spezifikation
Max. Zuladung (kg) (Hinweis 1) 6 Positionier- | Auf Horizontal-Ebene | +0.01 mm
Max. Geschwindigkeit im Verbund (mm/s) 6623 ngﬁrigggt Vertikale Achse +0.01 mm
Geschwin- Arm 1 (°/s) 510 inweis 5) | Rotationsachse +0.005 °
digkeit Max. Geschwindigkeit Arm 2 (°/s) 800 Verdrahtung (anwenderseitig) | 10-adrig (9 Ader + Abschirm.) AWG24 (nom. 30 V/max. 1 A)
(Hinweis 2) | der Einzel-Achsen Vertikale Achse (°/s 1600 - Pneumatik (aussen 96, innen 4),
FeiGiionsEdse EO/S; 2000 Verrohrung (anwenderseitig) 3 Luftrohre (maximaler Betriebsdruck 0.6 MPa)
Oberer Grenzwert 135 . . 1 kleine gelbe LED-Leuchte
Druckkraft (N) (Hinweis 3) U G 25 e s (I E B (24 VDC»gSpannungsversorgung erforderlich)
Reinraum-Spezifikation (Hinweis 4) Ansaugrate (NI/min) 50 Bremsschalter (Hinweis 7) Bremssghalter zur Vermeidung des Herabfallens
Armlange (mm) 450 der Vertikal-Achse
Arm 1 200 Stangen- Zulassiges Drehmoment | 3.2 N-m
Individuelle Armlange (mm) Arm 2 250 spitze | Zulssiges Lastmoment| 8.3 N-m
Arm 1 () +137 Reinraumklasse I1SO-Klasse 3 (nach ISO-Standard 14644-1)
o ar Umgebungstemperatur/ o . .
Arbeitsbereich der Einzel-Achsen C;r::iia(ll Achse (mm) 18_01/?;;O Feuchtigkeit 0~40°C,20 ~ 85 9% RH (nicht kondensierend)
Rotationsachse (°) +360 Schutzart 1P40
Schwingungs- und StoBfestigkeit | Aufprall oder Vibrationen sind zu vermeiden
Gerduschpegel (Hinweis 8) max. 80 dB
Korrelogramm Schubkraft und Stromgrenzwert (Richtwerte) Produktkonformitat CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtline
Motortyp AC-Servomotor
Druckkraft an der Stangenspitze der Vertikal-Achse (Hinweis 3) Arm 1 600 W
Motor- |Arm 2 400 W
160 leistung | Vertikale Achse 200 W
3 Rotationsachse 100 W
140 ;‘5 Enkodertyp Batterielos-Absolut
120 Anzahl der Enkoderpulse 131072 Pulse / Umdrehung
Z 0 100 )1 10
£
R 50
40 %40 Typ Kabelcode
PlE 5L (5 m)
o0 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100 Standardkabel 10'- (10 m)
Schubkraft-Stromgrenzwert (%) 1L (1 m)~4L (4 m)
6L (6 m) ~9L (9 m)
11L (11 m)
Optionen fiir Einzeleinheit * Auswahlpriifung auf der Referenzseite unter Optionen. Spezia"éngen 12L (12 m)
Bezeichnung Code Referenzseite 13L (13 m)
Nutzerkabel CB-IXA-USRLJ_I-CS 18 L)
Flansch IXA-FL-1 18 15L (15 m)

* (Hinweis) Bitte separat bestellen. [4-Achs-Sperzifikation] - Motorkabel: 4 - Enkoderkabel: 4 - Bremskabel: 1
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IXA SCARA-Roboter

Zykluszeit \ Zulassiges Tragheitsmoment an der Stangenspitze

Bezeichnung Zeit [ Achszahl | Zulassiges Tragheitsmoment an der Stangenspitze |
Standard-Zykluszeit 0.28 Sekunden | 4-Achs-Spezifikation | 0.12kg * m?
Dauer-Zykluszeit 0.51 Sekunden
Das zulassige Tragheitsmoment der 4. Achse gibt das maximal zugelassene Tragheitsmoment
Die Standard- bzw. Dauer-Zykluszeit bezieht sich auf eine reziproke Hubbewegung unter fiir die Rotationsachse (4. Achse) des SCARA-Roboters an, berechnet auf den Drehpunkt.
schnellster Betriebszyklus-Einstellung zu unten genannten Bedingungen. Der Drehpunkt-Versatz der 4. Achse zum Last-Schwerpunkt des Werkzeuges darf die unten

angegebenen Werte nicht tiberschreiten. Befindet sich der Last-Schwerpunkt des Werkzeuges
in gréBeren Abstand zum Drehpunkt der 4. Achse, muss die Beschleunigung/Verzogerung verringert
werden. Je nach Betriebsbedingungen ist die zulassige Auskragung der Nutzlast eingeschréankt.

Last: 2 kg; vertikaler Weg: 25 mm; horizontaler Weg: 300 mm (Grobpositionierung bei bogen-
formiger Bewegung)

[Standard-Zykluszeit]

Die bendtigte Zeit bei Betrieb mit maximaler Geschwindigkeit.

Diese gilt als allgemeiner Hochstleistungs-Richtwert. \

Achtung: ein ununterbrochener Dauer-Betrieb mit Maximal-Geschwindigkeit ist nicht moglich.
[Dauer-Zykluszeit]
Die Zyklus-Zeit bei Dauerbetrieb.

Horizontale Bewegung

Vertikale Bewegung

Versatzin
Vertikal-
Richtung

Versatzin
Horizontal-
Richtung
Horizontaler Versatz Vertikaler Versatz
max. 180 mm max. 100 mm

Referenzeinstellungen Beschleunigung/Verzégerung

IXA SCARA-Roboter diirfen nicht im Dauerbetrieb mit der im Katalog genannten maximalen Geschwindigkeit und Beschleunigung/Verzégerung eingesetzt werden. Bei Betrieb mit maximaler
Beschleunigung/Verzégerung ist eine Stillstandszeit einzurichten, die dem Referenzbereich fiir Dauerbetrieb in den jeweiligen Diagrammen zu entnehmen ist. Wenn der Roboter im Dauerbetrieb
arbeiten soll, muss die Einstellung fiir die Beschleunigung/Verzégerung innerhalb des Referenzbereichs in den nachfolgenden Diagrammen fiir die Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen liegen.
1) Im Punkt-zu-Punkt-Betrieb (PTP) sollte unbedingt der Befehl WGHT im Programm verwendet werden und der Einfahrbetrieb mit spezifizierter Last und Tragheitsmoment erfolgen.
SCARA-Roboter im Hochgeschwindigkeitsbetrieb arbeiten mit 100 % der maximalen Beschleunigung, welches das jeweilige Transfergewicht zulasst.
Die Betriebszeiten hdngen von unterschiedlichen Transfergewichten ab, auch bei gleichen Beschleunigungs- und Geschwindigkeitseinstellungen.
2) Beginnen Sie mit den empfohlenen Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen fiir den Dauerbetrieb, erhohen Sie die Werte beim Einrichten dann schrittweise.
3) Wenn ein Uberlastfehler auftritt, verringern Sie die Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellung entsprechend oder sorgen Sie fiir eine angemessene Stillstandszeit nach jeder Beschleunigung/Verzégerung.
4) Dauerlaufrate (%) = [Betriebszeit/(Betriebszeit + Stillstandszeit)] x 100
5) Wenn der Roboter horizontal mit Hochstgeschwindigkeit verfahrt, sollte das Kopfende der Vertikalachse soweit wie moglich eingefahren sein.
6) Das Tragheitsmoment und die Transferlast sollten nicht das erlaubte Maximum tiberschreiten.
7) Die Traglastangabe bezieht sich auf Trégheitsmoment und Gewicht, die mittig auf der Rotationsachse von Achse 4 gehandhabt werden.
8) Halten Sie beim Betrieb des Roboters eine geeignete Beschleunigung/Verzégerung gemal dem Gewicht und Tragheitsmoment der 4-Achs-Spezifikation aufrecht.
MiBachtungen dieses Hinweises konnen zur Folge haben, dass sich die Gewindespindel verbiegen und die Vertikalachse blockieren kann bzw. Vibrationen erzeugt werden.
9) Abhéngig von der Position der Vertikalachse kann diese bei einem zu gro3en Lasttragheitsmoment vibrieren. Wenn Vibrationen auftreten, verringern Sie die Beschleunigungs-/Verzogerungseinstellung entsprechend.

B PTP-Betrieb

NSC45 Empfohlene PTP Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen NSC45 Empfohlene PTP Dauerbetriebseinstellungen
100% 100% [ e
! ! i | 8kg | et

90% : i ; ; % 90% Fant
g Max. Einstellungsbereich | of// g O
=~ 80% |- . gsbereic | =~ 80% [ c)‘)*
o 77 o -
c / c
2 70% W’ 2 70%
o Il L
2 7//% 2 |_—
R % bmmmpmmmmmmny R 60% [k
< (<
> 50% = 50%
()] ()]
c c
S 40% S 0%
2 =
‘_-:, 30% f------ Empfohlener Dauerbetriebsbereich ! S 30%
v v
S 20% S 20%
b 2
[ [
D 09 2 0%

0% 0%

0 1 2 3 4 5 6 7 8 100% 80% 75% 60% 40% 30%  20% 0%
Transferlast-Gewicht (kg)
Dauerlaufrate (%)
0 Tragheitsmoment (kg- m?) 012
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IXA SCARA-Roboter

Referenzeinstellungen Beschleunigung/Verzégerung

B CP-Betrieb

Horizontal Vertikal
NSC45 Empfohlene CP Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen NSC45 Empfohlene CP Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen
Horizontaler Bewegungsbetrieb ohne Vertikal-Achse (Z-Achse) Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse)
256 3.06
G —_
= £ 256
2 206 o
3 S
o - - 53
o Max. Einstellungsbereich l \ o 2.0G N
0 pre)
N 156 : PRSTe— N
g Max.-Geschwindigkeit 2000mm/s g - iST—— Einste”unngereicr\
< 156 |-
2 \ o Empfohlener Dauerbetriebsbereich N
g 196 RaS 2 j i \
g 086 | b T < ' 1.0G - Max.-Geschwindigkeit 1600mm/s
K - - Te~al 3 08G
< Empfohlener Dauerbetriebsbereich ‘ ~~<o =
905G )
4] o 056G
8] =)
0.0G 0.0G
0 1 2 3 4 5 55 6 7 8 0 2 4 6 8
Transferlast-Gewicht (kg) Transferlast-Gewicht (kg)
0 Tragheitsmoment (kg- m?) 0.12
NSC45 Empfohlene CP Dauerbetriebseinstellungen NSC45 Empfohlene CP Dauerbetriebseinstellungen
Horizontaler Bewegungsbetrieb ohne Vertikal-Achse (Z-Achse) Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse)
256G ; 3.06
[©) ‘ @ Zkg
g 3kg
2 206 : 2 236
2 2
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= > 5.5kg
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Dauerlaufrate (%) Dauerlaufrate (%)
Il CP-Betrieb: Beschleunigungs-/Verzégerungsbegrenzungen
Horizontal Vertikal
NSC45 Horizontaler Bewegungsbetrieb ohne Vertikal-Achse (Z-Achse) NSC45 Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse)
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IXA SCARA-Roboter

Il 1XA-4NSC4518

*Siehe S. 17 (Hinweis 9) fiir Kabelverbindungen.

D-sub-Steckverbinder fiir Nutzer- " -

Verdrahtung (9-polig, Steckbuchse M2.6) M5, Tiefe 8
Querschnitt: AWG24, 10-adrig (9-adrig w
+ Abschirmung) (mit Steckerhaube) gl ]

60

Bezugs- M4, Tiefe 8 (fiir Erdleiter)

flache ol ol
&

2-M4, Tiefe 8 |

3-6 mm Luftrohr- g

147.6
936

Schnellkupplung

Ummantelte 1222
. . Dich
Detailansicht von W 2<hnd

Nutzer-Anschlussfeld

il
(100.6)
5
180

257

1.8, 450

(201)

250

(5.5)

CAD-Zeichnungen sind tber unsere Webseite downloadbar. D) 3 D
www.iai-automation.com cAu - CAD

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

Detailansicht von K
Bohrungen an Rahmenmontageflache

Querschnitt
von Y-Y
(4 Positionen)

\j

619

87

92
-
/)

174

34
T
5]
3

!

25125

130.5

420.1

[
280.5

505.5

LED-Leuchte
(Farbe Gelb)

;I— Bremsschalter
=

Rohrsanschluss fir Luftansaugung
— AuBen @12 mm (Innen @8 mm)

—| Bremskabel-Anschluss

Motor/Enkoderkabel-
Anschluss (1. Achse)

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

a

58
1D A

146
1
(Hub)

61.5
N

J{Z

Detailansicht von P

26 Flachsenkung,
Tiefe 1 (nur 1 Stelle)

n010,

Querschnitt
von Z-Z

Fe———\ 3-M4,Tiefe 8

(identisch auf
anderer Seite)
Detailansicht
von S
A
Arbeitsbereich Linksarm-System
M Gewicht
Bezeichnung Beschreibung
Gewicht 33.0 kg

\ 167.9

P, Bezugsflache

(100)
(Rohranschluss-

Bereich)
Rahmen- 331
montageflache

010H7 5™, Passloch, Tiefe 6

137

3-66 mm Luftrohr-
Schnellkupplung

D-sub-Steckverbinder fiir Nutzer-Verdrahtung
(15-polig, Steckbuchse M2.6)
j/ Querschnitt: AWG24, 10-adrig (9-adrig +

Abschirmung) (mit Steckerhaube)

Rot Weiss Schwarz|

|

10 750", Tiefe 6
(von Rahmenmontagefléche)

Detailansicht von X
Ruckwand-Anschlussfeld B

Detailansicht von Q
Langlécher Rahmen-
montageflache

I

Arbeitsbereich Rechtsarm-System
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IXA SCARA-Roboter

Abmessungen
B 1XA-4NSC4533 CAD-Zeichnungen sind tber unsere Webseite downloadbar. - ) 3D
www.jai-automation.com cAv  CAD
Siehe S. 17 (Hinweis 9) fiir Kabelverbindungen. Bezugs- i Tetes o Erdeten
- | i -| i E , lere ur erdleiter) . i
D-sub-Steckverbinder fiir Nutzer- 2Ms, Tiefe 8 _60 W 205, Tiefe 8 < LN ;ﬂaChe =T ME. l\EAeé:hanlkstcher
Verdrahtung (9-polig, Steckbuchse M2.6) gl ] =: = hdpun
Querschnitt: AWG24, 10-adrig (9-adrig = 4l < S.E.: Hub-Endpunkt
+ Abschirmung) (mit Steckerhaube) 2-M4, Tiefe 8 i /,,f\\\ Y 1
sl ) i< dee 7
3-?‘6 n?lrl:\ Lufltrohr- 7 === oy / )~.- S 2
Schnellkupplung Ummantelte 3| 2 e
Dichtung \_ 1222 J 85 f YT w WY

c 25 L1 RK Detailansicht von K
Detailansicht von W (7028) 257 Bohrungen an Rahmenmontageflache
Nutzer-Anschlussfeld 18 230 — Go1) | 220,
[

is
U

:

\.
(5.5)

(4 Positionen)

y T von Y-Y

g -
2 s e LED-Leuchte (Farbe Gelb)

770

[
)w

T ] i
| ZIZ1E
| Querschnitt

-1
|
|
i
=

87

Bremsschalter

o
i

"1

[
2035

fT [

=
o Abschirmung) (mit Steckerhaube)

[ Rot Weiss Schwarz|

10 5%, Tiefe 6

Detailansicht von X (von Rahmenmontagefléche)
Ruckwand-Anschlussfeld -

T
I
I [ [
] ! 5 ( ., ‘ 3% X
I ' i =i
N S
L : ‘ N Rohrsanschluss fiir Luftansaugung
= _ . ] 9 AuBen @12 mm (Innen @8 mm)
‘ ‘ S P o Bremskabel-Anschluss
E ol ME. i i Motor/Enkoderkabel-
3 ME ‘ i) Anschluss (1. Achse)
B Home/ 05l - — 1 T ) Motor/Enkoderkabel-
J T ‘ ) T Anschluss (2.~4. Achse)
P ‘ Bezugsfliche \_ 85 J_ \ 167.9 (Rohranschluss-
| Rahmen-  (33.1) Bereich)
_ ‘ montageflache 3-¢6 mm Luftrohr-
245 ] : T 83 2 | Schnellkupplung
LN Es
o 1 ‘ D-sub-Steckverbinder fiir Nutzer-Ver-
e V4 JZ | drahtung (15-polig, Steckbuchse M2.6)
I

j/ Querschnitt: AWG24, 10-adrig (9-adrig +

Detailansicht von P

26 Flachsenkung,
Tiefe 1 (nur 1 Stelle)

Querschnitt
3-M4,Tiefeg  VON Z-Z

Sg:::iesrc?e?tuef) 210 H7 '3, Passloch, Tiefe 6 Detailansicht von Q
- X Langlécher Rahmen-
Detailansicht montagefliche
von S
3 %, 5 5
&1,
/ <
Arbeitsbereich Linksarm-System Arbeitsbereich Rechtsarm-System
M Gewicht
Bezeichnung Beschreibung
Gewicht 33.5kg

Passende Steuerung
Achsen der IXA-Serie kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden . Wahlen Sie den fiir lnre Anwendung geeigneten Typ aus.

Max. Anzahl Spannungs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von Referenz-
ansteuerbarer Achsen versorgung Position Pulstreiber | Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten seite

Bezeichnung ‘ Ansicht

Devicei\'et

K Dreiphasig _ _ ® 36666 Siehe
XSEL-RAX4/SAX4 4 230VAC b Etheri'et/IP |(je nach Steuerungstyp) | S.20
EtherCAT~
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IXA SCARA-Roboter

IXA-4NSC6018

H Modellspezifikationen

IXA - 4 NSC 60 | - ] E T2
l Serie ] - [AnzahlderAchsen[ Typ [ Armlange | Hub Vertikal-Achse | — Kabellénge - [ Passende Steuerung ]
|4 ‘ 4 Achsen l NSC ‘ Reinraum-Hochgeschwindigkeits-Typ l 60 ‘ 600mm | 18 ‘ 180 mm N Ohne Kabel l T2 ‘ XSEL-RAX/SAX ‘
33 [ 330mm 5L 5m
1oL 10m
L | Spezifizierte Linge
(Langenstufen 1 m)

(1) Siehe S. 17 flr Hinweise 1 - 8.

(2) Der einstellbare Maximalwert fiir die Beschleunigung/
Verzogerung hangt ab vom Gewicht, der Lage und dem
Verfahrweg des zu transportierenden Objekts.

Ein Dauerbetrieb mit Maximalwert-Einstellung kann zu
einem Uberlastfehler fiihren. Fiir den Dauerbetrieb ist
entweder der Wert fiir die Beschleunigung/Verzégerung

Bitte zu senken oder, entsprechend den Referenzwerten fir die
empfohlenen Dauerbetriebseinstellungen, eine angemessene
Stillstandszeit nach jeder Beschleunigung/Verzégerung einzuhalten.

(3) SCARA-Roboter diirfen nicht im Dauerbetrieb mit max. Geschwin-
digkeit und Beschleunigung/Verzégerung eingesetzt werden.
Bzgl. ausfiihrbarer Betriebsbedingungen siehe die Diagramme

+Referenzeinstellungen Beschleunigung/Verzégerung”.

(4) Siehe S. 18 hinsichtlich des Reinraumklassen-Standards.

beachten

Hauptspezifikationen

e Beschreibung AT Beschreibung
4-Achs-Spezifikation 4-Achs-Spezifikation
Max. Zuladung (kg) (Hinweis 1) 10 Positionier- | Auf Horizontal-Ebene | +0.01 mm
Max. Geschwindigkeit im Verbund (mm/s) 6414 wé?\gﬁrigﬁle‘it Vertikale Achse +0.01 mm
Geschwin- Arm 1 (°/s) 300 inweis 5) | Rotationsachse +0.005 °
digkeit Max. Geschwindigkeit Arm 2 (°/s) 750 Verdrahtung (anwenderseitig) | 10-adrig (9 Adern + Abschirm.) AWG24 (nom. 30 V/max. 1 A)
(Hinweis 2) | der Einzel-Achsen Vertikale Achse (°/s 1600 - Pneumatik (aussen 96, innen 4),
el Eo/S; 2000 Verrohrung (anwenderseitig) 3 Luftrohre (maximaler Betriebsdruck 0.6 MPa)
Oberer Grenzwert 135 . . 1 kleine gelbe LED-Leuchte
Druckkraft (N) (Hinweis 3) U GBIk 25 Warnleuchte (Hinweis 6) (24 VDC-%pannungsversorgung erforderlich)
Reinraum-Spezifikation (Hinweis 4) Ansaugrate (NI/min) 50 Bremsschalter (Hinweis 7) Bremssc.halter zur Vermeidung des Herabfallens
Armlange (mm) 600 der Vertikal-Achse
- R Arm 1 350 Stangen- Zulassiges Drehmoment | 3.2 N-m
Individuelle Armlédnge (mm) Arm 2 250 spitze | Zulssiges Lastmoment | 8.3 N-m
Arm 1 () £137 Reinraumklasse ISO-Klasse 3 (nach ISO-Standard 14644-1)

) . . Arm 2 () +140 Umgebungstemperatur/ a0 ° ~aco . .
Arbeitsbereich der Einzel-Achsen Vertikale Achse (mm) 180/330 Feuchtigkeit 0~ 40°C,20 ~ 85 % RH (nicht kondensierend)
Rotationsachse (°) +360 Schutzart IP40

Schwingungs- und StoBfestigkeit | Aufprall oder Vibrationen sind zu vermeiden
Gerdauschpegel (Hinweis 8) max. 80 dB
Korrelogramm Schubkraft und Stromgrenzwert (Richtwerte) Produktkonformitat CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtline
Motortyp AC-Servomotor
Druckkraft an der Stangenspitze der Vertikal-Achse (Hinweis 3) Arm 1 750 W
Motor- |Arm 2 400 W
160 leistung | Vertikale Achse 200 W
: Rotationsachse 100 W
140 ;‘5 Enkodertyp Batterielos-Absolut
120 Anzahl der Enkoderpulse 131072 Pulse / Umdrehung
Z 0 100 )1 10
£
R 50
40 %0 Typ Kabelcode
S I 5L (5 m)
00 10 20 30 40 50 60 70 80 90 100 Standardkabel 10'- (10 m)
Schubkraft-Stromgrenzwert (%) 1L (1T m)~4L (4 m)
6L (6 m)~9L (9 m)
. o . . 11L (11 m)
Optlonen fur Einzeleinheit * Auswahlpriifung auf der Referenzseite unter Optionen. Spezialléngen 12L (12 m)
Bezeichnung Code Referenzseite 13L(13m)
Nutzerkabel CB-IXA-USRL][ | -CS 18 S
Flansch IXA-FL-1 18 15L (15 m)

[4-Achs-Sperzifikation] - Motorkabel: 4 - Enkoderkabel: 4 - Bremskabel: 1

IXA-4NSC6018/4NSC6033 1 2

* (Hinweis) Bitte separat bestellen.



IXA SCARA Robot

Zykluszeit Zulassiges Tragheitsmoment an der Stangenspitze

Bezeichnung Zeit [ Achszahl | Zulassiges Tragheitsmoment an der Stangenspitze |
Standard-Zykluszeit 0.27 Sekunden | 4-Achs-Spezifikation | 0.12kg * m?
Dauer-Zykluszeit 0.48 Sekunden
Das zulassige Tragheitsmoment der 4. Achse gibt das maximal zugelassene Tragheitsmoment
Die Standard- bzw. Dauer-Zykluszeit bezieht sich auf eine reziproke Hubbewegung unter fiir die Rotationsachse (4. Achse) des SCARA-Roboters an, berechnet auf den Drehpunkt.
schnellster Betriebszyklus-Einstellung zu unten genannten Bedingungen. Der Drehpunkt-Versatz der 4. Achse zum Last-Schwerpunkt des Werkzeuges darf die unten

angegebenen Werte nicht tiberschreiten. Befindet sich der Last-Schwerpunkt des Werkzeuges
in gréBeren Abstand zum Drehpunkt der 4. Achse, muss die Beschleunigung/Verzogerung verringert
werden. Je nach Betriebsbedingungen ist die zulassige Auskragung der Nutzlast eingeschréankt.

Last: 2 kg; vertikaler Weg: 25 mm; horizontaler Weg: 300 mm (Grobpositionierung bei bogen-
formiger Bewegung)

[Standard-Zykluszeit]

Die benétigte Zeit bei Betrieb mit maximaler Geschwindigkeit.

Diese gilt als allgemeiner Hochstleistungs-Richtwert. \

Achtung: ein ununterbrochener Dauer-Betrieb mit Maximal-Geschwindigkeit ist nicht moglich.
[Dauer-Zykluszeit]
Die Zyklus-Zeit bei Dauerbetrieb.

Horizontale Bewegung

Vertikale Bewegung

c .o
NES
2>

Versatzin

Horizontal-

Richtung

Horizontaler Versatz Vertikaler Versatz
max. 180 mm max. 100 mm

Referenzeinstellungen Beschleunigung/Verzégerung

IXA SCARA-Roboter diirfen nicht im Dauerbetrieb mit der im Katalog genannten maximalen Geschwindigkeit und Beschleunigung/Verzégerung eingesetzt werden. Bei Betrieb mit maximaler
Beschleunigung/Verzégerung ist eine Stillstandszeit einzurichten, die dem Referenzbereich fiir Dauerbetrieb in den jeweiligen Diagrammen zu entnehmen ist. Wenn der Roboter im Dauerbetrieb
arbeiten soll, muss die Einstellung fiir die Beschleunigung/Verzégerung innerhalb des Referenzbereichs in den nachfolgenden Diagrammen fiir die Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen liegen.

1) Im Punkt-zu-Punkt-Betrieb (PTP) sollte unbedingt der Befehl WGHT im Programm verwendet werden und der Einfahrbetrieb mit spezifizierter Last und Tragheitsmoment erfolgen.
SCARA-Roboter im Hochgeschwindigkeitsbetrieb arbeiten mit 100 % der maximalen Beschleunigung, welches das jeweilige Transfergewicht zulasst.
Die Betriebszeiten hdngen von unterschiedlichen Transfergewichten ab, auch bei gleichen Beschleunigungs- und Geschwindigkeitseinstellungen.
2) Beginnen Sie mit den empfohlenen Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen fiir den Dauerbetrieb, erhohen Sie die Werte beim Einrichten dann schrittweise.
3) Wenn ein Uberlastfehler auftritt, verringern Sie die Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellung entsprechend oder sorgen Sie fiir eine angemessene Stillstandszeit nach jeder Beschleunigung/Verzégerung.
4) Dauerlaufrate (%) = [Betriebszeit/(Betriebszeit + Stillstandszeit)] x 100
5) Wenn der Roboter horizontal mit Hochstgeschwindigkeit verfahrt, sollte das Kopfende der Vertikalachse soweit wie moglich eingefahren sein.
6) Das Tragheitsmoment und die Transferlast sollten nicht das erlaubte Maximum tiberschreiten.
7) Die Traglastangabe bezieht sich auf Trégheitsmoment und Gewicht, die mittig auf der Rotationsachse von Achse 4 gehandhabt werden.
8) Halten Sie beim Betrieb des Roboters eine geeignete Beschleunigung/Verzégerung gemal dem Gewicht und Tragheitsmoment der 4-Achs-Spezifikation aufrecht.
MiBachtungen dieses Hinweises konnen zur Folge haben, dass sich die Gewindespindel verbiegen und die Vertikalachse blockieren kann bzw. Vibrationen erzeugt werden.
9) Abhéngig von der Position der Vertikalachse kann diese bei einem zu gro3en Lasttragheitsmoment vibrieren. Wenn Vibrationen auftreten, verringern Sie die Beschleunigungs-/Verzogerungseinstellung entsprechend.

B PTP-Betrieb

NSC60 Empfohlene PTP Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen NSC60 Empfohlene PTP Dauerbetriebseinstellungen
100% , 100% g — 3
1 : 1 L : ‘ ; L okg
~ 0% 1 Max. Einstellungsbereich | M _ 90% ["75%9
2 T T T T ) % IS :
= 80% 3 ; 3 i ; o 80% /
| | | =
3 ; ; ; =1 NS
S ™% b 2 7o [
2 o
‘8 60% S Go%
g 5}
< 50% = 50%
8‘ o
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p=}
3, 4% 31 40%
% 30% |- Empfohlener Dauerbetriebsbereich ! § 30%
= K]
9 20% § 20%
g @
10% D 0%
0% 0%
0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 100% 80% 75% 60%  50% 40% 20% 0%
Transferlast-Gewicht (kg)
Dauerlaufrate (%)
0 Tragheitsmoment (kg- m?) 012
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IXA SCARA-Roboter

Referenzeinstellungen Beschleunigung/Verzégerung

B CP-Betrieb

Horizontal Vertikal
NSC60 Empfohlene CP Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen NSC60 Empfohlene CP Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen
Horizontaler Bewegungsbetrieb ohne Vertikal-Achse (Z-Achse) Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse)
15G 2.0G
© g
o =)
c =
> =1
5 5 156
2 10 g
e I <
g g Maximaler Einstellungsbereich
2 =
S 2 10G " Empfohlener Dauerbetriebsbereich
=]
? Maximaler Einstellungsbereich ? ax.-Geschwindigkeit 1600mm/s
E 056 Empfohlener Dauerbetriebsbereich E
s y —— S 056
@ Max.-Geschwindigkeit 2000mm/s >
& &
0.2G
0.0G 0.0G
0 2 4 6 8 10 0 2 4 6 8 10
Transferlast-Gewicht (kg) Transferlast-Gewicht (kg)
0 Tragheitsmoment (kg- m?) 0.12
NSC60 Empfohlene CP Dauerbetriebseinstellungen NSC60 Empfohlene CP Dauerbetriebseinstellungen
Horizontaler Bewegungsbetrieb ohne Vertikal-Achse (Z-Achse) Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse)
15G 2.0G
2 ©
? g’ 4kg
g 4k S 1.5G
9 @
2106
4 foy
2 s 8kg
= S 1.0G
3 s
(=2}
= 8k o
S 056G J c
U >
K 9] 10kg
S < 05G
4] 10kg g
@M 026 2
0.0G 006G
100% 80% 60% 0% 20% 0% 100% 80% 60% 40% 20% 0%
o 6 b b b
Paverlaufrate (%) Dauerlaufrate (%)
Il CP-Betrieb: Beschleunigungs-/Verzégerungsbegrenzungen
Horizontal Vertikal
NSC60 Horizontaler Bewegungsbetrieb ohne Vertikal-Achse (Z-Achse) NSC60 Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse)
2200 1800
1.0G 1.0G 1.5G 1.5G
2000 1600
1800
— — 1400
é 1600 ™ é
£ =
2 1250 2 [1.0G
S 1200 S 1000 110G |
© T
§ 1000 @Q‘/ £ s00 [os6 |
N =
q&) 800 5
$ $ 600
a 600 a
v Y 400
400
200 200
0 0
0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10 0 1 2 3 4 5 6 7 8 9 10
Transferlast-Gewicht (kg) Transferlast-Gewicht (kg)
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IXA SCARA-Roboter

Il IXA-4NSC6018

*Siehe S. 17 (Hinweis 9) fiir Kabelverbindungen.

CAD-Zeichnungen sind tber unsere Webseite downloadbar. D) 3 D
www.iai-automation.com cAv CAD

M.E.: Mechanischer

D-sub-Steckverbinder fur Nutzer- | " _ " - .
Verdrahtung (9-polig, Steckbuchse M2.6) 2-M5, Tiefe8 g0 . g;zggs M4, Tiefe 8 (fiir Erdleiter) Endpunkt
Querschnitt: AWG24, 10-adrig (9-adrig w gl w S.E.: Hub-Endpunkt
+ Abschirmung) (mit Steckerhaube) 9l 7] /
2-M4, Tiefe 8 |
3-06 mm Luftrohr- g 9 g i it | I Ololol
Schnellkupplung ISR N il g 0 1822 . "
7 = Detailansicht von K
Ummantelte 3 ) - Bohrungen an Rahmenmontagefléche
. . Dicht
Detailansicht von W =4 M~
Nutzer-Anschlussfeld 57
18 450 (201)
250
\ Querschnitt
I
T von Y-Y
a ‘ (4 Positionen)
T H LED-Leuchte
I —_ L T g (Farbe Gelb)
I b o
~ [ | |
% l * Lﬁ J\ ;I— Bremsschalter
[ ] - - | |
o i AT
o mn: B -
S (1 g .
L AN 8 Rohrsanschluss fir Luftansaugung
— ) — AuBen @12 mm (Innen @8 mm)
‘ g b J— Bremskabel-Anschluss
- &l —————————
Ky n ‘ - Motor:{Enkoderkﬁbel-
= @ ME ol -— Anschluss (1. Achse)
2 e Ki Motor/Enkoderkabel-
3 Hom# 25025 TT T i) Anschluss (2.~4. Achse)
N (100)
s P, Bezugsfliche \ 167.9 (Rohranschluss-
SEH cabmey, (331 )
ahmen-
‘ SE. montagefliche 3-¢6 mm Luftrohr-
i E Ly Q Schnellkupplung
p Z ||| z o D-sub-Steckverbinder fiir Nutzer-Verdrahtung
l (15-polig, Steckbuchse M2.6)
2 Querschnitt: AWG24, 10-adrig (9-adrig +
= Rot Weiss Schwarz Abschirmung) (mit Steckerhaube)

Detailansicht von P

26 Flachsenkung,
Tiefe 1 (nur 1 Stelle)

Querschnitt
von Z-Z

fFe———\ 3-M4,Tiefe 8

(identisch auf
anderer Seite)
Detailansicht
von S
A
Arbeitsbereich Linksarm-System
M Gewicht
Bezeichnung Beschreibung
Gewicht 33.5kg

IXA-4NSC6018/4NSC6033

010 H7 5™, Passloch, Tiefe 6

13y

|

10 /3%, Tiefe 6
(von Rahmenmontagefléche)

Detailansicht von X
Rickwand-Anschlussfeld o

Detailansicht von Q
Langlécher Rahmen-
montageflache

I

Arbeitsbereich Rechtsarm-System



IXA SCARA-Roboter

Abmessungen

B 1XA-4NSC6033 CAD-Zeichnungen sind tber unsere Webseite downloadbar. - ) 3D
www.jai-automation.com cAv  CAD
* Siehe S. 17 (Hinweis 9) fiir Kabelverbindungen.
D-sub-Steckverbinder fiir . g " Bezugs- . " . E: .
Nutzer-Verdrahtung (9-polig, 2M5,Tiefe8 60 2:Ms, Tiefe8 18 g pe M4, TIEfeg (fu[ﬂErdIelter] M.E ll\zﬂ:sgﬂ?‘lifhm
Steckbuchse M2.6) Querschnitt: AWG24, =l j Nl M — S| =
10-adrig (9-adrig + Abschirmung) i = —~ | Nl S.E.: Hub-Endpunkt
(mit Steckerhaube) 2-M4, Tiefe 8 — f\ == = /
Qo 10 // i I Jgg g P
3-06 mm Luftrohr- ity =21 e \ }/ 4 t j SRR W
Schnellkupplung = N\ A ¥ = = Y Y
Dicntng N | = ; Detailansicht von K
Dichtung 122.2
85 .
LS 225 [ 135 K Bohrungen an Rahmenmontagefliche
Detailansicht von W (e T
_ (852.8) 020
Nutzer-Anschlussfeld T8 5 00 o
350 T
| |
LE = ) — -
| | N/IE
| I f
\ \ Querschnitt
i r»i-_ von Y-Y
i 4 i (4 Positionen)
)
\_!/ 4l
‘ 1 ~ LED-Leuchte
| - | s i Ll (Farbe Gelb)
| R i S ==
w s || b T d
| H N ! 1 i i ‘ e | L
5 ] ‘ - T l ™ n Bremsschalter
L =1 T el
- ) -] = b . i o00 ,E
] N ™ ) 148 & X
' 1 & T S Vo ‘ =R
\ ‘ ! N E Rohrsanschluss fur Luftansaugung
o ‘ i AuBen @12 mm (Innen @8 mm)
| ‘ o ° ~_Bremskabel-Anschluss
E o ME | ‘ ‘ Motor/Enkoderkabel-
i — 8 ‘ 110 Anschluss (1. Achse)
1 7 | Ll Motor/Enkoderkabel-
- 51 Fdome/ t TT o mm ; TN Anschluss (2.~4. Achse)
" 100,
H Bezugsflache \_ 85 J \167,9 (Rohranschluss-
\ Rahmen- (33.1) Bereich)
flach
045 | i | =) Dot 3-06 mm Luftrohr-
I N Schnellkupplung
5 Z | iz D-sub-Steckverbinder fiir Nutzer-Ver-
= - drahtung (15-polig, Steckbuchse M2.6)
= @@/ Querschnitt: AWG24, 10-adrig (9-adrig +
. . Rot Weiss Schwarz Abschirmung) (mit Steckerhaube)
Detailansicht von P —
06 Flachsenkung, 10, Tiefe 6
Tiefe 1 (nur 1 Stelle) Detailansicht von X (von Rahmenmontageflache)

Q

3-M4, Tiefe 8 Riickwand-Anschlussfeld
(identisch auf

anderer Seite)

Querschnitt
von Z-Z

Detailansicht von Q
Langlécher Rahmen-
montageflache

Detailansicht
von S

Arbeitsbereich Linksarm-System

Arbeitsbereich Rechtsarm-System

B Gewicht
Bezeichnung Beschreibung
Gewicht 34.0kg

Passende Steuerung
Achsen der IXA-Serie kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden . Wahlen Sie den fiir lnre Anwendung geeigneten Typ aus.

Max. Anzahl
ansteuerbarer Achsen

Steuerungs-Betriebsarten
Programm Netzwerk *Option

Referenz-
seite

Max. Anzahl von
Positionierpunkten

Spannungs-
versorgung

Bezeichnung ‘ Ansicht

Position | Pulstreiber

Oreinhasi Devicei'et 36666 Sieh
: reiphasig _ _ ® iehe
XSEL-RAX4/SAX4 4 230VAC b Etheri'et/IP |(je nach Steuerungstyp) | S.20

EtherCAT. ™

IXA-4NSC6018/4NSC6033



Vorkehrhinweise

Vorkehrhinweise

(Hinweis 1) Die Nutzlast ist das maximale Gewicht, das transportiert werden kann. Wenn das Zuladungsgewicht
und das Tragheitsmomment einprogrammiert werden, stellt sich automatisch die optimale

Nutzlast Beschleunigung ein. Eine schwerere Last fiihrt zu einer geringeren Beschleunigung als vorkonfiguriert.
(Hinweis 2) Die angegebene maximale Verfahrgeschwindigkeit ist die Geschwindigkeit, die bei einem
Max. Verfahrgeschwin- Punkt-zu-Punkt-Steuerungsbetrieb (PTP) zwischen zwei Punkten erreicht wird.

. . . Bei einem Bahn-Steuerungsbetrieb (CP) sind Hochgeschwindigkeitsbewegungen begrenzt
digkeit im PTP-Betrieb | (erforderliche Interpolation).

(Hinweis 3) Der Druckkraft-Steuerbereich der Vertikal-Achse kennzeichnet die an der Spitze der vertikalen
Druckkraft-Steuerbereich AFhse erkendfa Druc.kkraft, solang.e d|g 3. Achfe Ifelne Nutzlast tragt (ohne Montageanbringung).
Ein Dauerbetrieb mit Druckkraft ist nicht méglich.

der Vertikal-Achse Der maximale Wert der einstellbaren Druckkraft liegt bei 70 %.

Der minimale Wert der Druckkraft liegt bei 20 % (Parameter-Einstellung).

Fir die tatsachliche Druckkraft wird eine Toleranz eingeraumt.

(Hinweis 4) Um die Reinraumklasse 3 zu erreichen, muss die Luft im Inneren des Hauptgehduses tber

die Luftansaugéffnung abgesaugt werden. Hierflir ist eine Rohrleitung zu verwenden, die
Luftansaugvolumen das von der Spezifikation geforderte Ansaugvolumen erfiillt. Der Unterdruck im Inneren
im Hauptgehéuse des Roboters variiert je nach Bewegungsmuster, Geschwindigkeit und Beschleunigung/

Verzégerung. Dabei sind ohne Betrieb der Vertikalachse 3 bis 10 kPa aufrecht zu halten.
Auch mit Vertikalachs-Betrieb muss ein Unterdruck gegeben sein.

(Hinweis 5) Die Positionierwiederholgenauigkeit gibt an, mit welcher Prazision der Roboter dieselbe Positior;3 mit

ses s . derselben Beschleunigung/Verzogerung und Geschwindigkeit zwischen zwei Punkten einschliefSlich
P05|t|(!n|er.\N|ederhoI- Start- und Zielposition bei Verwendung desselben Arm-Sytems wiederholt anfahren kann (bei einer
genaulgkelt konstanten Umgebungstemperatur von 20 °C). Sie entspricht nicht der absoluten Positioniergenauigkeit.
Achtung: Die Positionierwiederholgenauigkeit kann auBerhalb der Spezifikationsangabe liegen, wenn
das Arm-System beim Start von mehreren unterschiedlichen Positionen auf die Zielposition umgeschaltet
wird oder sich die Betriebsbedingungen wie Beschleunigung/Verzégerung und Geschwindigkeit andern.

(Hinweis 6) Die LED-Warnleuchte befindet sich auf der Rahmenabdeckung der 1. Achse (J1).
Sie leuchtet auf, wenn ein Fehler der Steuerung auftritt.
LED-Warnleuchte Bei ihrem Einsatz spricht die Warnleuchte auf ein E/A-Ausgangssignal der Steuerung an, indem
ein entsprechend verdrahtetes 24 VDC-Schaltkreis-Signal zum LED-Anschluss ausgegeben wird.
(Hinweis 7) Der Bremsschalter befindet sich auf dem Hinterteil des Sockels der 1. Achse (J1).
Bremsschalter Um die Bremse zu I6sen, muss eine 24 VDC-Spannung von der Steuerung bereitgestellt werden.
Dies ist unabhéngig davon, ob der Bremsschalter im Einsatz ist oder nicht.
(Hinweis 8) Dies ist der gemessene Wert fiir den Gerauschpegel beim Betrieb aller Achsen mit Hochst-
. . geschwindigkeit. Die Gerauschentwicklung hangt von den Betriebsbedingungen und dem
GeraUSChentWICklung Nachhall der ndheren Umgebung ab.
Arbeitsbereich Beim Wechsel der Armbewegungssystems sind die Arme einmal in einer geraden Linie
auszustrecken. Dabei diirfen keine Peripherie-Gerate den ausgefahrenen Arm behindern.
(Hinweis 9) Motorkabel, Enkoderkabel und Bremskabel sind wie unten aufgefiihrt anzuschliessen.
Verkabelung Bremskabel (max. 15 m) -
Arm 2/ Vertikalachse / Rotationsachse
Motorkabel, Enkoderkabel
(max. 15 m)
m |
0 0
0 |
Ot Eé E % Anschluss
I l—D 0 ] Steuerung
Arm 1
Motorkabel, Enkoderkabel
(max. 15 m)
— 5 5 5|

300 mm

1 7 Vorkehrhinweise



Reinraumklassen-Standard / Optionen

Reinraumklassen-Standard fiir Reinraum-Spezifikation

Die Reinraumklasse ist ein Indikator fiir den Reinheitsgrad eines Reinraums. Hiermit wird die Anzahl von Staubpartikeln innerhalb eines
festgelegten Luftvolumens angegeben. IAl's IXA Reinraum-Spezifikation entspricht der Norm 1ISO14644-1.

<ISO-Reinraum-Standard>

Konform zu folgender Reinraumklasse.

X Staubpartikel
Reinraumklasse nach
1SO 14644-1 0.1 ym Schreibt die Anzahl von Staubpartikeln einer bestimmten
Maximale K ion (Partikel/m? & H : 3
aximale Konzentration (Partikel/m) GroRe auf einem bestimmten Raum vor (1 m®)
Klasse 3 1000

<MeBmethode zur Angabe der Reinraumklasse>

Wir haben die Anzahl von Staubpartikeln unter den folgenden Bedingungen gemessen, was eine Partikel-Anzahl gemaf Reinraumklasse 3 bestatigte.

( Vertikale Bewegung @ Palettier-Bewegung

Wiederholende Bewegung nur der Vertikal-Achse Anfahren von Zielpunkten auf der Grundlage des Partikelmesspunkts

Ansaugung

Ansaugung

= ¢—Zielpunkte

Messpunkt

Partikel-Zahler Partikel-Z&hler
Auswerfer Absauggerat Auswerfer Absauggerat

Optionen

Nutzerkabel [Flansch
Das Nutzerkabel verbindet den D-Sub-Stecker fir die Nutzerverkabelung an Wird verwendet bei Objekt-Anbringung an der Vertikal-Achs-Spitze.
der Riickwand. I Einzel-Geriteinheit  |X-FL-1
I Einzel-Geréteeinheit CB-IXA-USRD D D-cs (Gewicht Gerateinheit 0.21 kg / Material Aluminium)

* 00O spezifiziert die Kabellange (L), max. Lénge 15 m. Beispiel: 050 =5 m

44

[Steuerungsseitig] [Achsseitig] o
) 150 ) L ) 020
[

©
Q)

47

=l |

Hillsencode| Farbe| Signal | Pin-Nr. | [ e Pin-Nr. | Signal |Signal|Hilsencode

U1 Blau U1 1 1 U1 3
U2 |Weiss u2 2 2 U2 5
U3 |Gelb U3 3 3 u3 4
U4 |Weiss u4 4 T 4 U4 10
Us_|Grin| Us 5 ; 5 Us 9
U6 |Weiss U6 6 ‘ 6 ué 15 U
u7 Rot u7 7 + 7 u7 1
Ug  |Weiss us 8 f 8 us 6
U9  |Violett| U9 9 " 9 U9 11
— — — 013 (Weiss) 013 — 6

LED+24V | Blau | LED+24V 14 14 LED+24V | 21

LED-24V |Braun| LED-24V 15 LED-24V 7
FG  [Schwarzl FG Abschirmung wird an Abdeckung

mittels Schelle

15
f by !
/
Einzeldraht| GelGtet | | Masse- Abschir-
leiter mung

Reinraumklassen-Standard / Optionen 1 8



Ersatzteile

Schematische Darstellung der Ersatzteile

IXA-4NSC3015 IXA-4NSC45[ [ ]
IXA-4NSC60[ 1 ]

() Dichtung (Bedienpanel J2)

@ Dichtung (Keilformabdeckung J2)
(3 Dichtung (Armdeckel J2)

@ Balg-Wartungseinheit

\
®\
@
Ersatzteil-Liste
Nr. Teilebezeichnung Achsentyp Modellcode Bemerkungen
IXA-4NSC3015 IXAC-PK1-30-2
@ Dichtung
(Bedienpanel J2) IXA-4NSC45][]
IXA-4NSC601] IXAC-PK1-4560-2
IXA-4NSC3015 IXAC-PK2-30-2
® Dichtung
(Keilformabdeckung J2) IXA-ANSCA45[0]
IXA-4NSC60C1] IXAC-PK2-4560-2
Dichtung IXA-4NSC450]] K2 .
@ | (Armdeckel J2) IXA-4NSC60IL] IXAC-PK3-4560-2
IXA-4NSC3015 IXAC-JBA-304560-180
@ | Balg-Wartungseinheit :iﬁjmgggg}g IXAC-JBA-304560-180 Fur Vertikal-Hub von 180 mm
IXA-4NSC4533 . .
IXA-4NSC6033 IXAC-JBA-304560-330 Fir Vertikal-Hub von 330 mm

1 g Ersatzteile




XSEL-RAX/SAX seuerung

) &5

Programmsteuerung fiir SCARA-Roboter

XSEL—S—E—EE—EE—E—3

Serie SCARA- Netzwerk-Typ E/A-Typ E/A-Kabel- Spannungs-
‘ Grundroboter-Typ (Einschub 1) (Einschub 2) (Einschub 1) (Einschub 2) lange versorgung
4NSC3015 IXA-4NSC3015 Nicht belegt Nicht belegt Kein Kabel
4NSC4518 IXA-4NSC4518 EtherNet/IP 32Eingénge / 16 Ausgange (NPN) 2 m (Standard)
CNSEEE I IXA-4NSC4533 EtherCAT 16 Eingdnge / 32 Ausgange (NPN)
Nicht belegt
4NSC6018 IXA-4NSC6018 - 48 Eingénge / 48 Ausgange (NPN)
RLNICCUEERIN IXA-4NSC6033 E:v:.ce:et 32Eingange / 16 Ausgange (PNP)
-Lin|
CCLnk IE Field 16 Eingénge / 32 Ausgange (PNP)
o . -Lin| el
RAX4 4-Achs-SCARA-Spezifikation 48 Eingénge / 48 Ausgange (PNP) 3 Dreiphasig 230 VAC
- 4-Achs-SCARA-Global-Spezifikation PROFIBUS-DP EPS— o o
(gemaB Sicherheitskategorie) m . ) (*) Die wéhlbaren Netzwerk-Karten sind nur
g 9 (*) EP und CIE kénnen nicht gleich- fir die entsprechenden Einschiibe bestimmt.

zeitig verwendet werden.

(*) Die geeigneten Netzwerk- und E/A-Karten-Einschiibe kénnen zusammen genutzt werden.

Limitierung zusatzlich anschliessbarer Achsen

Zusatzachsen konnen nicht an SCARA-Roboter in Reinraum-Ausfiihrung angeschlossen werden.

Systemkonfiguration
Il XSEL-RAX/SAX SPS
. Feldnetzwerk

DeviceNet
PC-Software CClink
(Siehe S. 23) * (B) = PC-seitig, © = Steuerungsseitig EEE)L;TBI(L:E B?d
(PRS232~ORS232 -
<Modell: IA-101-X-MW> (fiir RAX) [ Option | O EtherCAT
(ER5232-CR5232 Handprogrammiergert EtherNet/IP
<Modell: 1A-101-X-USBMW> (fiir SAX) 1

| N

Siehe .22
(PUSB—OUSB/Ethernet (< ,'; Oz oll: TB)-OZ-E\> Wird mit der
<Modell: IA-101-N> Steuerung geliefert

Steckverbinder,
Blindstecker
(Siehe S. 22)

<Modell: FMC1.5/C0>
<Modell: GMSTB2.5/(1>
<Modell: DP-2>
|
Wird mit der
PC-Software geliefert
Ty >
@_\ Kommunikationskabel
<Modell: CB-ST-E1MWO050-EB> (fiir RAX)
(Not-Aus- <Modell: CB-ST-A2MW050-EB> (fiir SAX)
Schalter) 5m l—»

USB/Ethernet-Kabel (Kabelist kundenseitig bereitzustellen)

@ IXA-Serie

Wird mit dem Bremswiderstandsmodul geliefert

Bremswiderstandskabel 1 m

Bremswiderstandsmodul

Fur die erforderliche Anzahl an
Bremswiderstandsmodulen
siehe Seite 22.

Wird mit der Steuerung geliefert

PEA-Kabel

(Siehe Ruckseite)

<Modell: CB-X-PIO/PIOH020>
Standard: 2 m

(Wird bei PEA-Steuerungsspezifikation
mitgeliefert)

O0—
Erweiterte Bewegungs- PCON/ACON/
steuerung SCON-CB, MCON

(Kabel ist kundenseitig bereitzustellen) (MECHATROLINK lll-Spezifikation)

|_ Motoranschluss Not-Aus-Beschaltung
i i (vom Kunden bereitzustellen)

Drelpha5|g (nicht bei RA!

B30VAC *Bei Anschluss an die Stromversorgung
Steueru ng sanschluss sind die folgenden Filter u.d. einzusetzen:

heiten des Not-Aus-Schaltkreises.
* Nur bei SAX-T ? benatigt

Einphasi @ Empfohlene Storfilter

phasig Dreiphasig: TAC-20-683 (Hersteller: COSEL)
230VAC Einphasig: NBH-20-432 (Hersteller: COSEL)
Spannungsversorgung ®Empfohlener Ringkern
fur Bremsschalter ESD-R-25 (Hersteller: NEC TOKIN)
24VDC @ Empfohlene Klemmfilter

Steuerungsspannung: ZCAT3035-1330 (Hersteller: TDK)
E/A- Spannungsversorgung Motorspannung: RFC-H13 (Hersteller: Kitagawa)
24VDC @ Empfohlener Uberspannungsschutz

Dreiphasig: RAV-781BXZ-4

Einphasig: RAV-781BWZ-2A (Hersteller: Okaya Electric)

XSEL-RAX/SAX 2 0

*Bitte kontaktieren Sie IAl bzgl, Einzel-



XSEL-RAX/SAX seuerung

Technische Daten

Steuerungstyp

RAX | SAX

Motorleistung

12W~ 1000 W

Anzahl steuerbarer Achsen

1.~ 4. Achse: SCARA-Roboter

Max. Ausgangsleistung
angeschlossener Achsen

Dreiphasig 2400 W

Eingangsspannung Steuerung

Einphasig 230 VAC £10%

Netzfrequenz

50/60 Hz

Dielektrische
Spannungsfestigkeit

Min. 10 MQ
(Zwischen Stromversorgungsklemmen und E/A-Anschliissen, sowie zwischen allen externen Anschliissen und Gehéuse, bei 500 VDC)

Durchschlagsspannung

1500 VAC (1 Minute)

Leistung (max.)

Bei 2400 W: 5094 VA

Positionserfassung

Batterielos-absolut

Sicherheitsschaltung

Keine Redundanz maglich Parallele Redundanz mdglich

Antriebsabschaltung

Internes Abschaltrelais Externer Sicherheitsschaltkreis

Not-Aus-Eingang

SchlieBer-Eingang B (intern bestromt) SchlieBer-Eingang B (extern bestromt, parallele Redundanz moglich)

Freigabe-Eingang

SchlieBer-Eingang B (intern bestromt) SchlieBer-Eingang B (extern bestromt, parallele Redundanz méglich)

Geschwindigkeitseinstellung

Ab 1 mm/s, oberer Grenzwert abhdngig von der Achse

Beschleunigungs-/
Verzégerungseinstellung

Ab 0.01 G, oberer Grenzwert abhangig von der Achse

Programmiersprache

Super SEL-Sprache

Anzahl der Programme

255 Programme

Anzahl der Programmschritte

20000 Schritte (insgesamt)

Anzahl der Multitasking-
Programme

16 Programme

Anzahl der Positionen

4 Achsen: 36666

Permanent-Datenspeicher

Flash-ROM + nichtfliichtiger RAM (FRAM): keine Stutzbatterie fiir Systemspeicher (Knopfzelle) erforderlich

Dateneingabe

Handprogrammiergerat oder PC-Software

Standard-E/As

2 Module kdnnen installiert werden: PEA-Modul mit 48 E/A-Kontakten (NPN/PNP) und PEA-Modul mit 96 E/A-Kontakten (NPN/PNP)

Erweiterungs-E/As

Keine

Serielle Kommunikation

Teaching-Anschluss (D-sub, 25-polig), USB-Schnittstelle (Mini-B),
1-Kanal-R$232C-Port (D-sub, 9-polig), Ethernet (RJ-45)

RC Gateway-Funktion

Ohne

Feldnetzwerk-
Kommunikation

PROFIBUS-DP, DeviceNet, CC-Link, EtherNet/IP, EtherCAT, CC-Link IE Field
(EtherNet/IP und CC-Link IE kdnnen nicht gleichzeitig betrieben werden)

Uhrzeit-Funktion
(Alarmzustande)

Datenpufferzeit: ca. 10 Tage  Aufzeichnungskapazitat: ca. 100 Stunden

Regenerativ-Einheit

Eingebauter Bremswiderstand von 1 kQ / 20 W (Anschluss von weiteren externen Bremswiderstandsmodulen méglich)

Schutzfunktionen

Motoriiberstrom, Uberlast, Temperaturiiberwachung des Motortreibers, Uberlastkontrolle, Erkennung Enkodertrennung,
Uberfahren des Software-Endschalters, Systemfehler, UnregelmaBigkeiten der Absolut-Batterie usw.

Umgebungstemperatur,
Feuchtigkeit

0 ~ 40 °C, max. 85 % RH (nicht kondensierend, nicht gefrierend), Vermeidung von aggressiven Gasen und extremen Feinstaub

* Zu Einzelheiten bzgl. Leistung etc. siehe Betriebshandbuch oder kontaktieren Sie IAI.

Typ Steuerungsspezifikation

AuBenansicht

RAX

SAX

Dreiphasig

195
186
180

1253

195
186
180

bl
=
&
=1

==
[2=xmafeenaf
BREEEO000EE

°
3]
1253 "
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XSEL-RAX/SAX seuerung

Ersatzteile (bei Steuerung mit enthalten)

Die folgenden Teile sind im Lieferumfang der Steuerung enthalten.

Bei Ersatzteilbestellung wegen verlorener Stecker sind die unten genannten Modellcodes zu verwenden.

E/A-System-Anschluss AC-Spannungsversorgungs-Anschluss
Stecker fiir Not-Aus-Eingang und Stecker zum Verbinden der Spannungs-

Sicherheitsschaltkreis-Ein-/Ausgang.

versorgung.

FMC1.5/9-ST-3.5 =l GMSTB2.5/6-STF-7.62

(Hinweis) Pro Steuerung werden
zwei Einheiten benétigt.

Bremsschalter-Anschluss Blindstecker
Spannungsversorgungs-Stecker zum Mit dem RS232C-Anschluss verbundener Stecker,

Losen der Bremsschalters.

um den Freigabeschaltkreis zu unterbrechen.

FMC1.5/2-ST-3.5-RF I=EN DP-2

B Bremswiderstandsmodul

RESU'1 (Standard-Spezifikation)

R ES U D '1 (Hutschienenmontage-Spezifikation)

Beschreibung

Modell RESU-1 | RESUD-1
Gewicht ca.0.4 kg
Eingebauter Rege-

nerativwiderstand 2350 80W

Dieser Widerstand wandelt den beim Abbremsen des Motors

Montagemethode | Befestigungsgewinde [ Hutschienenmontage

erzeugten Riickstrom in Warme um. Obwohl die Steuerung bereits

Anschlusskabel Steuerung CB-ST-REU010

Uber einen eingebauten Bremswiderstand verfiigt, kann dessen
Kapazitat bei zu groBer Last auf der Vertikalachse nicht mehr ausreichen.

Stiickzahl-Richtwerte

Erforderliche Anzahl an

3015
3 Stlick

NSC 45010
60J] 4 Stiick

Touchpanel-Handprogrammiergerat

I Merkmal Teach-Einrichtung mit Funktionen wie Positionseingabe,

Probebetrieb und Uberwachung.
I AuBenabmessungen

Il Spezifikation

Nennspannung

24VDC

IModell TB-02-[] 190

TB-02D-[] Totmannschalter-Spezifikation 0 nan o

155

l Konfiguration

Leistungsaufnahme | max. 3.6 W (max. 150 mA)
."ll Umgebende 0~40°C
':’ Betriebstemperatur
Umgebende o : h
| Betriebsfeuchtigkelt 20~85 % RH (nicht kondensierend)
!E Schutzart IP20
7 Gewicht 470 g (nur Geh&use TB-02)

XSEL-RAX/SAX 2 2



XSEL-RAX/SAX seuerung

PC-Teaching-Software

M Fiir XSEL-RAX/SAX (nur Software)
m IA-1 01 -N Hinweis

Wenn die Achse tiber den USB-Anschluss betrieben
Enthilt nur die PC-Software (CD-ROM). Wenn sowohl die Steuerungs- als auch die PC-Seite | Werden soll st sicherzustellen, dass der NOT-AUS-
Uber ein USB- oder Ethernet-Kabel verbunden werden soll, wird nur die Software benétigt Schalter mit dem E/A-System-Anschluss verbunden wird.
. . . R N ! X gt Ohne vorhandenen NOT-AUS-Schalter ist das einen
Kundenseitig ist ein Kabel mit folgenden Spezifikationen bereitzustellen. solchen Schalter enthaltene Modell,JA-101-X-USBMW"
zu waéhlen.

Software (CD-ROM), kompatibel mit Windows: 7/10

Kabelspezifikation Steuerungsseitiger Stecker Maximale Kabellange
USB-Kabel USB-Mini-B 5m
Ethernet-Kabel 10/100/1000BASE-T (RJ-45) 100 m

| USB-Kabel (vom Benutzer bereitzustellen)
‘4“4; . Hi=I

Ethernet-Kabel (vom Benutzer bereitzustellen)

T,
PC-Software (CD) (T[] (=)

M Fiir XSEL-RAX (PC-Software-Kit mit Anschlusskabel)
=l JA-101-X-MW

Hinweis
* Eine Steuerung gemaB Sicherheitskategorie 4 erfordert das Modell IA-101-XA-MW.
* Kann nicht fur den Steuerungstyp XSEL-SAX verwendet werden.

*Wenn ein PC-Anschlusskabel fiir Wartungszwecke bestellt werden soll, ist das

Modell CB-ST-9-25-Q zu wahlen. Fiir eine zusatzliche Not-Aus-Beschaltung mit
Anschluss an die NOT-AUS-Box ist das Modell CB-ST-ETMWO050-EB zu wéhlen.

Die Software beinhaltet Funktionen fiir die Eingabe von
Programmen/Positionen, Testlauf und Uberwachung.
Die Vielzahl von Funktionen zur Einstellung/Anpassung hilft
die Inbetriebnahmezeit zu verkiirzen.

Software (CD-ROM), kompatibel mit Windows: 7/10; PC-Kabel (RS232C)
(Zubehor) PC-Anschlusskabel (5 m) + NOT-AUS-Box

| 5
] :

Windows-Unterstiitzung: 7/10

BERAEO000EE

PC-Software (CD)

RS232C-Kabel

O « = CB-ST-EIMWO50-EB

NOT-AUS-Box

B Fiir XSEL-SAX (PC-Software-Kit mit Anschlusskabel) * Kompatibel mit Sicherheitskategorie 4

==l |A-101-XA-MW(-EB)*

Die Software beinhaltet Funktionen fiir die Eingabe von Programmen/Positionen, Hinweis "
Testlauf und Uberwachung. Die erweiterten Funktionen zur Fehlerbeseitigung Wenn ein PC-Anschlusskabel fiir Wartungszwecke

helfen, die Inbetriebnahmezeit zu verkiirzen. bestelltwerden soll, ist das Modell CB-5T-9-25-Q zu
wahlen. Fir eine zusétzliche Not-Aus-Beschaltung

Zusatzlich ist das PC-Anschlusskabel fiir einen redundanten Not-Aus-Schaltkreis mit Anschluss an die NOT-AUS-Box ist das Modell
ausgelegt, welcher der Sicherheitskategorie 4 entspricht. CB-ST-A2MW050-EB zu wahlen. Ohne Teaching-Tool
. . o ist der mit der Steuerung gelieferte Blindstecker DP-2
SEGEs  Software (CD-ROM), kompatibel mit Windows: 7/10; PC-Kabel (R$232C) an den Handprogrammiergerat-Anschluss zu klemmen.

(Zubehor) PC-Anschlusskabel (5 m) + NOT-AUS-Box

*1A-101-XA-MW-EB:
Modell-Set mit PC-Software, PC-Anschlusskabel (5 m) + NOT-AUS-Box

Windows-Unterstiitzung: 7/10

N
] pysem— 0+

PC-Software (CD)

l\‘

Fp

RS232C-Kabel

Q & [ B-sT-Amwos0-£8

NOT-AUS-Box
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XSEL-RAX/SAX steuerung

Ersatzteile (Kabel)

Bei Bestellung von Ersatzkabeln siehe die unten aufgefiihrten Modellbezeichnungen.

m Tabelle der anschlief3baren Kabel

Produkt-/Modellreihe Motor-Roboterkabel (*) Enkoder-Roboterkabel (**) Bremskabel
4NSC3015

IXA 4NSC45 0 CB-X-MACIOO CB-X1-PACJ O CB-IXA-BKJ[1[}-3
4ANSC60[ ][]

(*) Das alternative EU-Motor-Roboterkabel
CB-XEU-MAOOO (mit Kunststoff-Rundstecker)
CB-X-PIOI[] ist nicht an IXA SCARA-Roboter anschlieRbar.
Mehrpunkt-PEA-Flachbandkabel (**) Das alternative EU-Enkoder-Roboterkabel
CB-XEU1-PACIOC (mit Metall-Rundstecker)
CB-X-PIOHLILIL] ist nicht an IXA SCARA-Roboter anschlieRbar.

Produktreihe

PEA-Flachbandkabel

XSEL-RAX/SAX

* 00O spezifiziert die Kabelldnge (L).
Modell: CB'X'MAD I:l I:' Langen bis zu 15 m sind méglich. Beispiel: 050 = 5 m
L .20) . L(10) GIC2.5/4-STF-7.62
(16) — (Phoenix) SLP-04V(JST)
- = S 1 ‘ ‘ Nr. |Signal| Farbe|Querschnitt
3

~ JGrin| PE | 1. 1] U |Rot
.
B \ ; ‘ %@ Dg 2075 Rot | U [ 2 2| V_|Weiss| 2075
B = Weiss \Y 3 3 W SCthleP””"P”
(Vorderansicht) 4 (Vorderansicht) Schwarzl W 4 4 PE

Griin
Achsenseitig

Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels: Biegeradius r = 51 mm
* Fir diese Produktreihen ist nur ein Roboterkabel erhéltlich.

* 000 sperzifiziert die Kabelldnge (L).
Modell: CB'X1 'PAD I:l I:‘ Langen bis zu 15 m sind méglich. Beispiel: 050 = 5 m

10126-3000PE (Sumitomo 3M)
Querschnitt _Farbe __Signal _Nr.

— [ Eav
@1) L a4) ~— T ov
® —— e
— [ CREEP] 2
(13) — OT | 2
4’Y—‘“ — RSV [
= — [ 9
o — — 18
@ @ c e B
N @ AWG26 — A
2 6 @ 13 { o D ~ (gelotey [ — 1B+ 5
— 2
(ord <ht) ° (Vorderansicht) — ZZ+ 2 e
orderansic Orange| SRD+ |7 i
Gran RD- 8
Violett | BAT+ | 14 fi Orange -
o . " . . G AT- 5 U AWG26
Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels: Biegeradius r > 44 mm Rat cC [ 16 A VT et (gecrimpt)
P . N . . s lels Schwar: GND 7 GND [Schwarz
Fur diese Produktreihen ist nur ein Roboterkabel erhiltlich. Blau | BKR-_| 20 f FG | (Masse)
Gelb [ BKR+ | 21 8 BK- Blau
— — 22 9 BK+ Gelb
T AR e SR
\ Masseleiter und Abschirmgeflecht

* 000 spezifiziert die Kabellange (L).
Modell: CB'IXA'BKD I:l D '3 Langen bis zu 15 m sind mdglich. Beispiel: 050 = 5 m

40 L 40
E Stecker ‘ Farbe ‘ Signal ‘ Pin-Nr. Pin—Nr.‘ Signal ‘ Farbe ‘ NEE
k! A2 BK5 | Rot
e W = A3 | coMm | Weiss | BKRMT
sw — [[—[] 1o BKRVT S B T
L |
mantel
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IXA-4NSC Reinraum-Hochgeschwindigkeitstyp SCARA-Serie, Katalog-Nr. 0622-D, Version CJ0291-1A Ix ACTUAToR

Ersatzteile (Kabel)

* 000 spezifiziert die Kabelldnge (L).
Modell: CB'X'PIO I:I l:l D Langen bis zu 10 m sind mdéglich. Beispiel: 080 =8 m

N Farbe | Querschnitt|
| L ) 1 Braun 1 18 Grau 2 Griin 4
2 Rot 1 9 Weiss 2 Blau 4
‘ 8 Orange 1 20 | Schwarz2 Violett 4
4 Gelb 1 21 Braun 3 Grau 4
5 Griin 1 22 Rot 3 Weiss 4
6 Blau 1 23 | Orange3 Schwarz 4|
Ohne Stecker 7| Viokett1| 24 | Gebs Braun5 | Flach-
lach- — Flach- band-
8 Grau 1 band- 25 Griin 3 band- Rot 5 Kabel
9 Weiss 1 kabel 26 Blau 3 kabel Orange 5 (ressge-
10 | Schwarz 1| (pressge- 27 | Violett3 | (pressge- Gelb5 | schweiBt)
\_Flachkabel (50 Adern) 1 [ Braun2 | ™ [ 728 | Graus | <™ Griin 5
2 Rot 2 29 Weiss 3 Blau 5
13 | Orange2 30 | Schwarz3 Violett 5
“ Gelb 2 31 Braun 4 Grau 5
15 Griin 2 32 Rot 4 Weiss 5
6 Blau 2 33 | Orange 4 Schwarz 5
17 | Violett2 34 Gelb 4

* OO0 spezifiziert die Kabellange (L).

Modell: CB'X'PIOH I:' D I:' Langen bis zu 10 m sind méglich. Beispiel: 080 = 8 m

Kabel 1
Funktion b 3 Funktion ] 3 Funktion 3 Funktion
Externe Spannungs- Externe Spannungs-
< | 1 [Bawnd | - | versorgung (24 V-Anschluss) | - | 26 | Bau3 | - | versorgung (24V-Anschluss) 51 [Bani | 300 | Alarm-Ausgang 76 | 83 | 324 | Universeller Ausgang
fir Pin-Nr. 2~25, 51~74 fir Pin-Nr. 27~50, 76~99

N1 2 [ forl | 000 | Programm-Start 27 | Vi3 | 024 | Universeller Eingang 52 | Rotl | 301 gang| [ 77 [Vien3| 325 | Universeller Ausgang
3 [OengeT| 001 | Universeller Eingang 28 | Gaw3 | 025 | Universeller Eingang 53 |Onngel| 302 | _Not-Aus-Ausgang 78 | Gaud | 326 | Universeller Ausgang
4 | GebT | 002 | Universeller Eingang 29 | Wess3 | 026 | Universeller Eingang 54 | Gabl | 303 | Universeller Ausgang 79 | Wess3 | 327 | Universeller Ausgang
5 | Ginl | 003 | Universeller Eingang 30 [Sdwez3| 027 | Universeller Eingang 55 | Ginl | 304 | Universeller Ausgang 80 [sdwaz3| 328 | Universeller Ausgang
6 | Baul | 004 | Universeller Eingang 31 [Baurd | 028 | Universeller Eingang 56 | Barl | 305 | Universeller Ausgang 81 [ Band | 329 | Universeller Ausgang
7 | Vo1 | 005 | Universeller Eingang 32 | Rord_| 029 | Universeller Eingang 57 | Voktt1| 306 | Universeller Ausgang 82 | Roud | 330 | Universeller Ausgang
Ohne 8 | Gawl | 006 | Universeller Eingang 33 [Ounge4| 030 | Universeller Eingang 58 | Gaul | 307 | Universeller Ausgang 83 |Onnge| 331 | Universeller Ausgang
Stecker 9 [WessT | 007 (PRGN 1 34 | G4 | 031 | Universeller Eingang 59 | Wess1 | 308 | Universeller Ausgang 84 | Gibd | 332 | Universeller Ausgang
10 [Scwer! | 008 RGNI-2 35 | Gin | 032 | Universeller Eingang 60 [Stwaz1| 309 | Universeller Ausgang 85 | Gint | 333 | Universeller Ausgang
11 [ Bran2 | 009 RGNr.4) 36 | Bud | 033 | Universeller Eingang 61 [Ban? | 310 | Universeller Ausgang 86 | Baud | 334 | Universeller Ausgang
EE 12 | fa2 | 010 RGN-8) 37 [ Vo4 | 034 | Universeller Eingang_| o [62 | fot2 | 311 | Universeller Ausgang | o[ 87 |Vokit4| 335 | Universeller Ausgang
£ [13 [oange2| 011 (PRGN 10)| £ [38 | Gard | 035 | UniversellerEingang | 5, [63 |Ounge2] 312 | Universeller Ausgang_| [ 88 | Gaut | 336 | Universeller Ausgang

8 8 - = 2 2 2 =
Flachkabel-Stecker: Flachkabel (50 Adern) 2[haT e o PRGN:20)| 2159 | Weisd | 036 | UniversellerEingang | 2164 | Gb2 | 315 | Universeller Ausgang | 2189 | Ve | 337 | Universeller Ausgang
HIF6-100D-1.27R (Hirose) UL2651 AWG28x2 15 | GinZ | 013 [Proge (PRGN 40 40 [hazs| 037 | Universellr Eingang 65 | Gin2 | 314 | Universeller Ausgang 90 [§hezd| 338 | Universeller Ausgang
16 | Bar2 | 014 | Universeller Eingang 41 | Bans | 038 | Universeller Eingang 66 | Bar2 | 315 | Universeller Ausgang 91 [ B | 339 | Universeller Ausgang
Kabel 1 (Pins 1~50) 17 [Vlet2| 015 | Universeller Eingang 22 | Ras | 039 | Universeller Eingang 67 | Vo2 | 316 | Universeller Ausgang 92 | #tS | 340 | Universeller Ausgang
18 | GauZ | 016 | Universeller Eingang 43 |Oange$s| 040 | Universeller Eingang 68 | Gau2 | 317 | Universeller Ausgang 93 [Onnge$| 341 | Universeller Ausgang
ﬁj 19 [ Weis2 | 017 | Universeller Eingang 24| Gbs | 041 | Universeller Eingang 69 | Wess2 | 318 | Universeller Ausgang 94 | Gidbs | 342 | Universeller Ausgang
Kabel 2 (Pins 51~100) 20 [Sowaz2| 018 | Universeller Eingang 45 | Gins | 042 | Universeller Eingang 70 [Stwaz2| 319 | Universeller Ausgang 95 | Gins | 343 | Universeller Ausgang
21 [ a3 | 019 | UniversellerEingang 46 | Bas | 043 | Universeller Eingang 71 [Band | 320 | Universeller Ausgang 96 | 8auS | 344 | Universeller Ausgang
22 | Ro3 | 020 | UniversellerEingang 47 | Voktt5 | 044 | Universeller Eingang 72 | Rt | 321 | Universeller Ausgang 97 [ Viktt3 | 345 | Universeller Ausgang
23 [Ounge3| 021 | Universeller Eingang 48 | Gaus | 045 | Universeller Eingang 73 |Onnge3| 322 | Universeller Ausgang 98 | Gaus | 346 | Universeller Ausgang
24 | Geb3 | 022 | Universeller Eingang 49 | Wess3 | 046 | Universeller Eingang 74 | Gib3 | 323 | Universeller Ausgang 99 | Weiss5 | 347 | Universeller Ausgang
Externe Spannungs- Externe Spannungs-
25 | Gin3 | 023 | Universeller Eingang 50 |stwazs| 047 | UniversellerEingang | - | 75 | Gin3 | - | versorgung OV-Anschiuss) | - | 100{Schwazs| - | versorgung (0V-Anschiuss)
fir Pin-Nr. 2~25,51~74 fiir Pin-Nr. 27~50, 76~99

IAl CORPORATION IAl Industrieroboter GmbH IAl America Inc. IAl (Shanghai) Co., Ltd
Unternehmenszentrale Europa-Zentrale Amerika-Zentrale China-Zentrale

) . 577-1 Obane, Shimizu-Ku, Shizuoka 424-0103, Japan Ober der Roth 4, D-65824 Schwalbach, Deutschland 2690 W. 237th Street, Torrance, CA 90505, U.S.A Shanghai Jiahua Business Centee A8-303.808,
Quality and Innovation Tel: +81-54-364-5105 Fax: +81-54-364-5192 Tel.: +49-6196-8895-0 Fax: +49-6196-8895-24 Tel: +1-310-891-6015 Fax: +1-310-891-0815 Honggiao Rd., Shanghai 200030, China
E-Mail: info@IAl-automation.com Tel.: +86-21-6448-4753 Fax: +86-21-6448-3992

www.lAl-automation.com
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