1A1]

Quality and Innovation

Hochleistungs-SCARA-Roboter

Staub-/Spritzwassergeschutzter Hochgeschwindigkeits-Typ
Staub-/Spritzwassergeschutzter Hochlast-Typ
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- Armlangen: 300 ~ 1200mm <

Staub-/spritzwassergeschiitzte Typen

www.iai-automation.com



Max. Zuladung [ WA
1200 mm

SCARA-Roboter mit

Staub- & Spritzwasser-Schutz

@
.
Schutzart

1465

*1EC 60529
Fremdpartikel Wasser
(Kurz gefasst) Staubgeschiitzt*| (Kurz gefasst) Schutz gegen
| Strahlwasser *

IXIA

Standard-Zykluszeit

IXA-4NSW8o[1[]

0.305s

Ausschluf3 von Staubabla-
. gerungen, kein Eindringen
in den Baukorper.

| L

Armlénge 1200 mm

Keine wirkenden Schéaden bei
Strahlwasser-Einfall jeglicher Richtung.

Be-/Entladen fiir die Teilereinigung
~Transport von Werkstlicken~

Zur Ansicht von Demo-Videos p -%
auf der Website von IAl America :

(R0 P Transport-Last: 2 kg
GGV P Horizontaler Fahrweg: 300 mm / Vertikaler Fahrweg: 25 mm

Horizontale Bewegung
Vertikale
Bewegung

Faltenbalg-Konstruktion
fiir Ober- und Unterteile

(zur Sicherstellung der
Dichtigkeit / keine Luft-
spiilung erforderlich)

Maximale
Zuladung

« 47kg
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Modellbezeichnungen / Modellreihen
v XA — | |]—[L |- T2 —[ | ;
Serie Typ Kabellange Passende Steuerung Option
: | |
-
LNV WETON ISR Staub-/Spritzwassergeschiitzter 4-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp / Armldnge 300 mm / Vertikal-Achse 150 mm T2 XSEL-RAX/SAX
CI AR R Staub-/Spritzwassergeschiltzter 4-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp / Armlange 450 mm / Vertikal-Achse 180 mm
CI R Staub-/Spritzwassergeschiltzter 4-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp / Armlange 450 mm / Vertikal-Achse 330 mm
CINANGTORERS Staub-/Spritzwassergeschiltzter 4-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp / Armlange 600 mm / Vertikal-Achse 180 mm
CIN NG0SRI Staub-/Spritzwassergeschiltzter 4-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp / Armlange 600 mm / Vertikal-Achse 330 mm Harz-Gehiusedeckel mit Nickel-Uberzug | =
CIN TR0l Staub-/Spritzwassergeschiltzter 4-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp / Armlange 800 mm / Vertikal-Achse 200 mm
CI AR SR Staub-/Spritzwassergeschiltzter 4-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp / Armlange 800 mm / Vertikal-Achse 400 mm N Ohne Kabel
ZIN AR To Lo Staub-/Spritzwassergeschiltzter 4-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp / Armlénge 1000 mm / Vertikal-Achse 200 mm 5L 5m
IR ROT0 2T Staub-/Spritzwassergeschiltzter 4-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp / Armlénge 1000 mm / Vertikal-Achse 400 mm DB 10m
CIN[SAVAPL TN Staub-/Spritzwassergeschiltzter 4-Achs-Hochlasttyp / Armlange 1200 mm / Vertikal-Achse 400 mm m[ES Spezif. Linge (in Stufen von 1 m), max. 15 m
] ' - 3 & ") -
et = o) u Y e 4 4
_ | Armlange (mm) Hub Standard- | Dauer- Max.
Typ Modell Azcar:l VeA';‘Lk:;e Zykluszeit | Zykluszeit | Zuladung Rezzli'te:z-
§ Arm 1| Arm 2 (mm) (s) (s) (kg) J
J IXA-4NSW3015 155 145 150 0.38 0.69 6 »S3 -
|
9 ] IXA-4NSW4518 180 -
o - 200 250 0.38 0.55 8 »S7
v IXA-4NSW4533 330 .
bl L
IXA-4NSW6018 180 o
Staub-/Spritzwassergeschiitzter XAANSW 350 250 0.38 0.57 10 »S12
i d Hochgeschwindigkeits-Typ 4 6033 4- 330 A
)U IXA-4NSW8020 | achsig 200
i 400 400 0.30 0.60 21 »S17
¥ IXA-4NSW8040 400
v B
- IXA-4NSW10020 200
- 600 400 0.33 0.60 21 »S22 | -
IXA-4NSW10040 400 "
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Simulations-Software

Mit der PC-kompatiblen XSEL-Teaching-
Software ist die Roboter-Bewegung ohne
realen SCARA-Roboter simulierbar.
Zusatzlich ist die Zykluszeit berechenbar.

Fr die Versionsunterstiitzung der PC-kompatiblen
Teaching-Software besuchen Sie unsere Webseite.

Anzeige der Zykluszeit

Die Bewegungsablaufe

der Roboterspitze sind als
Animation nachzeichenbar




IXA SCARA-Roboter

Armlange:

IXA-4NSW3015

M Modellspezifikationen

IXA - 4

NSW 30 15

] m

I Serie ] = [Anzahlder Achsen Typ Armlange Hub Vertikal-Achse - Kabelldnge - Passende Steuerung
4‘ 4Achsen | NSW ‘ ST?_l'j)bc‘@gfs'g‘m;ﬁfig eesi;?:{%%e' 30 ‘ 300mm | 15 ‘ 150 mm N | OhneKabel 2 ‘ XSEL-RAX/SAX
5L 5m
10L 10m
0L |Spezifizierte Lange
(L& fen 1 m)

(1) Erlauterungen zu (Hinweis 1) bis (Hinweis 8) siehe S. 31.

(2) Der einstellbare Maximalwert fiir die Beschleunigung/Verzégerung héngt ab vom Gewicht, der Lage und dem Verfahrweg des zu transportierenden Objekts.
Fiir den Dauerbetrieb ist entweder der Wert fiir die Beschleunigung/Verzégerung zu senken oder, entsprechend den Referenzwerten fiir die empfohlenen
Dauerbetriebseinstellungen, eine angemessene Stillstandszeit nach jeder Beschleunigung/Verzogerung einzuhalten.

(3) Eine direkte Strahlwasserlenkung auf die Faltenbélge ist zu vermeiden. Ein @16mm-Luftrohr wird an den An-/Abluftanschluss der Faltenbélge angeschlossen,
das Schlauchende in sauberem Luftraum freigelegt.

(4) SCARA-Roboter diirfen nicht im Dauerbetrieb mit max. Geschwindigkeit und Beschleunigung/Verzégerung eingesetzt werden.

Bzgl. ausfiihrbarer Betriebsbedingungen siehe die Diagramme ,Referenzeinstellungen Beschleunigung/Verzégerung”.
(5) Der Kabelverbindungs-Anschluss entspricht nicht dem IP-Schutzgrad des SCARA-Roboters. Dieser ist an einem sauberen und spritzwasserfreien Ort zu plazieren.

Hauptspezifikationen

IXA-4NSW3015

R Beschreibung Bezidiug 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) 5126 W:\gﬁzgﬁle-it Vertikale Achse +0.01 mm
Geschwin- Arm 1 (°/s) 690 inweis 4) | Rotationsachse +0.005 °
digkeit Max. Geschwindigkeit Arm 2 (°/s) 690 Verdrahtung (anwenderseitig) 10-adrig (9 Adern + Abschirmung) AWG24 (nom. 30 V/ max. 1 A)
(Hinweis 2) | der Einzel-Achsen Vertikale Achse (mm/s) 1500 Verrohrung (anwenderseitig) Pneumatik (aussen @4, innen 92.5),
Rotationsachse (°/s) 1600 3 Luftrohre (maximaler Betriebsdruck 0.6 MPa)
_— Oberer Grenzwert 98 Bremsschalter (Hinweis 5) Bremsschalter zur Vermeidung des Herabfallens der Vertikal-Achse
Druckkraft (N) (Hinweis 3) Ve G 23 Stangen- \ Zulassiges Drehmoment | 4.5 N*m
Armlange (mm) 300 spitze | Zulssiges Lastmoment | 7.1N-m
- . Arm 1 155 Material der Hauptteile Siehe S.33
Ivefivtoelto At () Arm 2 145 Umgebungstemperatur/
o 0~40°C, 20 ~ 85 % RH (nicht kondensierend)
Arm 1 () +121 Feuchtigkeit
X . . Arm 2 (°) +125 Schutzart IP65 (auler fiir Faltenbdlge)
Arbeitsbereich der Einzel-Achsen Vi s ARl 50 S k(s ) 35 kPa
Rotationsachse (°) +360 Schwingungs- und Stoffestigkeit Aufprall oder Vibrationen sind zu vermeiden
Gerauschpegel (Hinweis 7) max. 80 dB

Produktkonformitat

CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtline

Motortyp AC-Servomotor
Arm 1 600 W
Motor- Arm 2 400 W
leistung Vertikale Achse 200W
Rotationsachse 100 W
Enkodertyp Batterielos-Absolut
Anzahl der Enkoderpulse 16384 Pulse / Umdrehung




IXA SCARA-Roboter

Kabelldngen

Optionen fiir Einzeleinheit * Auswahlpriifung auf der Referenzseite unter Optionen.

Typ Kabelcode Bezeichnung Code Referenzseite
Standardkabel 5L(5m) Nutzerkabel CB-IXA-USROOO-CS 37
10L (10 m) IIk fiir Nutzerverkabell IXA-MC-1 36
1L(1 m)~4L(4m) Flansch IX-FL-1 36

6L (6 m) ~9L (9 m)
11L(11m)
12L(12m)
13L(13m)
14L (14 m)
15L (15 m)

Speziallingen

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

Korrelogramm Schubkraft und Stromgrenzwert (Richtwerte)

Druckkraft an der Stangenspitze der Vertikal-Achse (Hinweis 3)
140
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Schubkraft-Stromgrenzwert (%)

Zykluszeit

* (Hinweis) Bitte separat bestellen.

Zulassiges Tragheitsmoment an der Stangenspitze

Die Standard- bzw. Dauer-Zykluszeit bezieht sich auf eine reziproke Hubbewegung unter
schnellster Betriebszyklus-Einstellung zu unten genannten Bedingungen.

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

[Standard-Zykluszeit]

Die benétigte Zeit bei Betrieb mit max. Geschwindigkeit. Diese gilt als allgemeiner Hochstleistungs-Richtwert.
Achtung: ein ununterbrochener Dauer-Betrieb mit Maximal-Geschwindigkeit ist nicht méglich.
[Dauer-Zykluszeit]

Die Zyklus-Zeit bei Dauerbetrieb.

Horizontale Bewegung

Vertikale Bewegung

Bezeichnung Zeit Achszahl Zuldssiges Tragheitsmoment an der Stangenspitze
Standard-Zykluszeit 0.38 Sekunden 4-Achs-Spezifikation 0.12kg + m?
Dauer-Zykluszeit 0.69 Sekunden

Das zuldssige Tragheitsmoment der 4. Achse gibt das maximal zugelassene Tragheitsmoment

fiir die Rotationsachse (4. Achse) des SCARA-Roboters an, berechnet auf den Drehpunkt.

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 gréeren Abstand zum Drehpunkt der 4. Achse,
muss die Beschleunigung/Verzégerung verringert werden. Je nach Betriebsbedingungen ist die zulassige
Auskragung der Nutzlast eingeschrénkt.

Versatzin |
Vertikal-
Richtung

Versatz in

Horizontal-
Richtung

[ Horizontaler Versatz

Vertikaler Versatz ]

| max. 120 mm

max. 100 mm |

IXA-4NSW3015 I



IXA SCARA-Roboter

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. Bei Arbeit im Dauerbetrieb muss die Einstellung fiir die Beschleunig./Verzog. innerhalb des Referenzbereichs in den nachfolgenden Diagrammen 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 zuldsst.
Die Betriebszeiten hangen von unterschiedlichen Transfergewichten ab, auch bei gleichen Beschleunigungs- und Geschwindigkeitseinstellungen.
2) Beginnen Sie mit den empfohlenen Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen fiir den Dauerbetrieb, erhéhen 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 Tragheitsmoment und Gewicht, die mittig auf der Rotationsachse von Achse 4 gehandhabt werden.
8) Halten Sie beim Betrieb des Roboters eine geeignete Beschleunigung/Verzogerung gemal dem Gewicht und Tragheitsmoment der 4-Achs-Spezifikation aufrecht.
MiBachtungen dieses Hinweises kénnen 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 groBen Lasttragheitsmoment vibrieren. Wenn Vibrationen auftreten, verringern Sie die Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellung entsprechend.

M PTP-Betrieb

NSW30 Empfohlene PTP Beschleunigungs-/Verzogerungseinstellungen NSW30 Empfohlene PTP Dauerbetriebseinstellungen
100% 100% 7
E——— /
90% | Max. Einstellungsbereich| 90% 7
= = /
< 80% £ 80% 7
2 =3
S I
S 70% 5 70%
g )
2 o
| 60% S 60%
g 3]
> 50% E” 50%
S 40% 2 40%
s =
H >
2 30% L 30%
S =
2 [ Empfohlener | ]
@ 20% Dauerbetriebsbereich 2 20%
10% ‘ ‘ 3 10%
o : : :
) 1 2 3 4 5 6 0%

100% 80% 60% 40% 20% 0%

Transferlast-Gewicht (kg) Dauerlaufrate (%)

0.12
Tragheitsmoment (kg - m?)
H CP-Betrieb
Horizontal Vertikal
NSW30 Empfohlene CP Beschleunigungs-/Verzogerungseinstellungen NSW30 Empfohlene CP Beschleunigungs-/Verzogerungseinstellungen
Horizontaler Bewegungsbetrieb ohne Vertikal-Achse (Z-Achse) Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse)
25 25
Max. Einstellungsbereich
S [©) Mex-Geschwindigkeit 1500mm/s .
> 2 o 2 - B CP-Betrieb:
i Max. Einstellungsbereich qi Beschleunigungs-/Verzogerungsbegrenzungen
R s Max-Geschwindigkeit 1600mm/s kS Hori tal
g § 15 orizonta
2 2 NSW30 Horizontaler Bewegungsbetrieb ohne Vertikal-Achse (Z-Achse)
31 2, 2400
5 Empfohlener E Max-Geschwindigkeit 650mm/s
< Dauerbetriebsbereich = Empfohlener 2000
2 05 Max-Geschwindigkeit 1350mm/s 3 __| Dauerbetriebsbereich K9 1600 1600
g : : & 05 03 £ a 1400
; ; 03 Fmee 02 o1 = 1600
0 - . ‘ T g
0 1 2 3 4 B 6 o > 206 | 206
) 0 1 2 3 4 5 6 T 1200 ;
Transferlast-Gewicht (kg) £
Transferlast-Gewicht (kg) H 1.5G
; 1 é 800
0 012 I i &
Tragheitsmoment (kg - m?) 0 0.12 g
Tragheitsmoment (kg - m?) 400
0
0 1 2 3 4 5 6
hetriehceinctoll A Transferlast-Gewicht (k
NSW30 Em CP Dauerbet ! NSW30 Empfohlene CP Dauerbetriebseinstellungen ransferlast-Gewicht (kg)
Horizontaler Bewegungsbetrieb ohne Vertikal-Achse (Z-Achse) Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse)
25 25 Vertikal
_ P NSW30 Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse)
) & 2
= 2 o 2 2 2400
g
2 OO ~ s
< o2 - b o /15 % 2000
" 15 S N N3 > €
g R & 15 S £ 1500 1500 1400
= e o o = 1600
3 1 > AR ! £ :
g g Rl 2 1200} 206 |
s E S 5 156
<= S / = -
2 o5 2 2 800
Y o 05 05 $
.3 a
2 U 400
0 Y
100%  80%  60%  40%  20% 0% 100%  80%  60%  40%  20% 0% s 1 > ; . p !
Dauerlaufrate (%) Dauerlaufrate (%) Transferlast-Gewicht (kg)

IXA-4NSW3015



IXA SCARA-Roboter

Abmessungen

CAD-Zeichnungen sind Giber unsere Webseite downloadbar. 3D

M IXA-4NSW3015 www.iai-automation.com CAD

*Siehe S. 32 (Hinweis 8) fiir Kabelverbindungen.
M.E.: Mechanischer Endpunkt
S.E.: Hub-Endpunkt

1129.4)

LF10-Steckverbinder W 3M4, Tiefes _Bezugsflache
fiir Nutzer-Verdrahtung

(9-polig, Steckbuchse)
Querschnitt: AWG24, 10-adrig
(9-adrig + Abschirmung)
M5 Abluft-spund ol ol i o) vl Ty
zum Auslass der Eup i 9= Detailansicht von K
Trockenluft 7
Bohrungen an Rahmen-
montageflache
218
3-@4 mm Luftrohr- 09
Schnellkupplung
o . (587.1)
Detailansicht von W & 0 )
Nutzer-Anschlussfeld 145 155 _| EI
g
o) ‘ |
= - Querschnitt
Ea fL i ] von Y-Y
| (4 Positionen)
2-M4, Tiefe 8 =
fiir Absolut-Reset P
der R-Achse |
- 60 60 i
2-M4, Tiefe 8 ‘ I |
| | | | i
= = o ; = i i
“ N i Ll e oly ‘
2 12:M4,Tiefe8 S |
™| | (auch gegens, P ey
- - Uberliegend) i =
= | ME. »
Home- P E Bremsschalter
| e Position ©16 mm Luftrohr-Schnellkupplung zum
k4 —— a | Regeln des inneren Balg-Anluftdrucks
o X R
fa =l @8 mm Geschwindigkeitsregler
g SE. i & | T filir Trockenluft-Ansaugung
=1 " -
ME.
|
Al
Bezugs- (200 Rohver- M4, Tiefe 10 (fir Erdleiter)
flache 92.5 [y [chlss Bereih) Motor
2225 Rahmenmontagefliche Anschluss (1. Achse) Motor/Enkoderkabel-
970 Anschluss (2.~4. Achse)
Héah 10 *§°, Tiefe 6 D-sub-Steckverbinder
- 3-04 mm Luftrohr- fiir Nutzer-Verdrahtung
Q Schr (15-polig, Steckbuchse M2.6)
g <o Querschnitt: AWG24, 10-adrig
. | (9-adrig + Abschirmung)
Querschnitt 6 . @ @ ’ ’
Weis
von Z-Z @
2 ’ s o Gelb
ee JZ Keilwellen- Detailansicht von Q =
- Anschlagkappe o . .
ii gkapp Langlécher Rahmen-  Detailansicht von X
montagefliche  Riickwand-Anschlussfeld

Detailansicht von P

Arbeitsbereich Linksarm-System Arbeitsbereich Rechtsarm-System
M Gewicht
| Bezeichnung ‘ Beschreibung |
| Gewicht | 4-Achs-Spezifikation | 48.0kg |
Passende Steuerung
Achsen der IXA-Serie kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Inre 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

Dreinhasi Devicei'et 36666 Sieh
K reiphasig _ _ ® iehe
XSEL-RAX4/SAX4 4 230 VAC b Etheri'et/IP (e nach Steuerungstyp)| .41

EtherCAT. ™

IXA-4NSW3015



IXA SCARA-Roboter

IXA-4NSW4518

Staub-/
Spritz-
wasser-/
geschiitzt Absolut

Armlénge:

M Modellspezifikationen

IXA - 4

NSW 45 | | - T2

‘ Serie ‘ — | Anzahl der Achsen Typ Armlange Hub Vertikal-Achse - Kabelldnge - Passende Steuerung
Staub-/spritzwassergeschiitzter 18 [ 180mm N Ohne Kabel T2 [ XSEL-RAX/SAX
4 ‘ 4 Achsen N ‘ Hochg%schwindig eits-Typ ‘B ‘ 450 mm 33 | 330mm 5L 5m
10L 10m
OL | Spezifizierte Linge
(Léngenstufen 1 m)

(1) Erlauterungen zu (Hinweis 1) bis (Hinweis 8) siehe S. 31.

(2) Der einstellbare Maximalwert fiir die Beschleunigung/Verzégerung héngt ab vom Gewicht, der Lage und dem Verfahrweg des zu transportierenden Objekts.
Fiir den Dauerbetrieb ist entweder der Wert fiir die Beschleunigung/Verzégerung zu senken oder, entsprechend den Referenzwerten fiir die empfohlenen
Dauerbetriebseinstellungen, eine angemessene Stillstandszeit nach jeder Beschleunigung/Verzogerung einzuhalten.

(3) Eine direkte Strahlwasserlenkung auf die Faltenbélge ist zu vermeiden. Ein @16mm-Luftrohr wird an den An-/Abluftanschluss der Faltenbélge angeschlossen,
das Schlauchende in sauberem Luftraum freigelegt.

(4) SCARA-Roboter diirfen nicht im Dauerbetrieb mit max. Geschwindigkeit und Beschleunigung/Verzégerung eingesetzt werden.

Bzgl. ausfiihrbarer Betriebsbedingungen siehe die Diagramme ,Referenzeinstellungen Beschleunigung/Verzégerung”.
(5) Der Kabelverbindungs-Anschluss entspricht nicht dem IP-Schutzgrad des SCARA-Roboters. Dieser ist an einem sauberen und spritzwasserfreien Ort zu plazieren.

Hauptspezifikationen

IXA-4NSW4518/4NSW4533

B Beschreibung B Beschreibung
4-Achs-Spezifikation 4-Achs-Spezifikation
Max. Zuladung (kg) (Hinweis 1) 8 Positionier- | Auf Horizontal-Ebene +0.01 mm
Max. Geschwindigkeit im Verbund (mm/s) 6981 Welﬁgirihﬁle—it Vertikale Achse +0.01 mm
Geschwin- Arm 1 (°/s) 500 g-iinwe?s 4) | Rotationsachse +0.005°
digkeit Max. Geschwindigkeit Arm 2 (°/s) 700 Verdrahtung (anwenderseitig) 10-adrig (9 Adern + Abschirmung) AWG24 (nom. 30 V/ max. 1 A)
(Hinweis 2) | der Einzel-Achsen Vertikale Achse (mm/s) 1600 Verrohrung (anwenderseitig) Pneumatik (aussen @6, innen 94),
Rotationsachse (°/s) 2000 3 Luftrohre (maximaler Betriebsdruck 0.6 MPa)
b o Oberer Grenzwert 110 Bremsschalter (Hinweis 5) Bremsschalter zur Vermeidung des Herabfallens der Vertikal-Achse
ruckkraft (N) (Hinwes 3) Unterer Grenzwert 25 Stangen- | Zulassiges Drehmoment |3.2N+m
Armlange (mm) 450 spitze | Zulassiges Lastmoment | 9.6N-m
- n Arm 1 200 Material der Hauptteile Siehe S.34
itz Al Evege (v Arm 2 250 Umgebungstemperatur/
2 0~40°C, 20 ~ 85 % RH (nicht kondensierend)
Arm 1 () +137 Feuchtigkeit
5 . . Arm 2 (°) +133 Schutzart 1P65 (auBer fiir Faltenbalge)
Arbeitsbereich der Einzel-Achsen Vertikale Achse (mm) 180/330 Sperrluftdruck (Hinweis 6) 35kPa
Rotationsachse (°) +360 Schwingungs- und Stoffestigkeit Aufprall oder Vibrationen sind zu vermeiden
Gerauschpegel (Hinweis 7) max. 80 dB
Produktkonformitét CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtline
Motortyp AC-Servomotor
Arm 1 600 W
Motor- Arm 2 400 W
leistung Vertikale Achse 200W
Rotationsachse 100 W
Enkodertyp Batterielos-Absolut
Anzahl der Enkoderpulse 16384 Pulse / Umdrehung




IXA SCARA-Roboter

Kabelldngen

Optionen fiir Einzeleinheit * Auswahlpriifung auf der Referenzseite unter Optionen.

Typ Kabelcode Bezeichnung Code Referenzseite
Standardkabel 5L(5m) Nutzerkabel CB-IXA-USROOO-CS 37
10L (10 m) IIk fiir Nutzerverkabell IXA-MC-1 36
1L(1 m)~4L(4m) Flansch IX-FL-1 36

6L (6 m) ~9L (9 m)
11L(11m)
12L(12m)
13L(13m)
14L (14 m)
15L (15 m)

Speziallingen

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

Korrelogramm Schubkraft und Stromgrenzwert (Richtwerte)

Druckkraft an der Stangenspitze der Vertikal-Achse (Hinweis 3)
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Zykluszeit

* (Hinweis) Bitte separat bestellen.

Zulassiges Tragheitsmoment an der Stangenspitze

Die Standard- bzw. Dauer-Zykluszeit bezieht sich auf eine reziproke Hubbewegung unter
schnellster Betriebszyklus-Einstellung zu unten genannten Bedingungen.

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

[Standard-Zykluszeit]

Die benétigte Zeit bei Betrieb mit max. Geschwindigkeit. Diese gilt als allgemeiner Hochstleistungs-Richtwert.
Achtung: ein ununterbrochener Dauer-Betrieb mit Maximal-Geschwindigkeit ist nicht méglich.
[Dauer-Zykluszeit]

Die Zyklus-Zeit bei Dauerbetrieb.

Horizontale Bewegung

Vertikale Bewegung

Bezeichnung Zeit Achszahl Zuldssiges Tragheitsmoment an der Stangenspitze
Standard-Zykluszeit 0.38 Sekunden 4-Achs-Spezifikation 0.12kg + m?
Dauer-Zykluszeit 0.55 Sekunden

Das zuldssige Tragheitsmoment der 4. Achse gibt das maximal zugelassene Tragheitsmoment

fiir die Rotationsachse (4. Achse) des SCARA-Roboters an, berechnet auf den Drehpunkt.

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 gréeren Abstand zum Drehpunkt der 4. Achse,
muss die Beschleunigung/Verzégerung verringert werden. Je nach Betriebsbedingungen ist die zulassige
Auskragung der Nutzlast eingeschrénkt.

Versatzin |
Vertikal-
Richtung

Versatz in

Horizontal-
Richtung

Horizontaler Versatz

Vertikaler Versatz ]

max. 120 mm

max. 100 mm |

IXA-4NSW4518/4NSW4533



IXA SCARA-Roboter

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. Bei Arbeit im Dauerbetrieb muss die Einstellung fiir die Beschleunig./Verzog. innerhalb des Referenzbereichs in den nachfolgenden Diagrammen 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 zuldsst.
Die Betriebszeiten hangen von unterschiedlichen Transfergewichten ab, auch bei gleichen Beschleunigungs- und Geschwindigkeitseinstellungen.
2) Beginnen Sie mit den empfohlenen Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen fiir den Dauerbetrieb, erhéhen 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 Tragheitsmoment und Gewicht, die mittig auf der Rotationsachse von Achse 4 gehandhabt werden.
8) Halten Sie beim Betrieb des Roboters eine geeignete Beschleunigung/Verzogerung gemal dem Gewicht und Tragheitsmoment der 4-Achs-Spezifikation aufrecht.
MiBachtungen dieses Hinweises kdnnen 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 groBen Lasttragheitsmoment vibrieren. Wenn Vibrationen auftreten, verringern Sie die Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellung entsprechend.

M PTP-Betrieb

NSW45 Empfohlene PTP Beschleuni -/Verzogerungseinstellungen NSW45 Empfohlene PTP Dauerbetriebseinstellungen
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IXA SCARA-Roboter

Abmessungen

W IXA-4NSW4518

*Siehe S. 32 (Hinweis 8) fiir Kabelverbindungen.

CAD-Zeichnungen sind Giber unsere Webseite downloadbar.
www.iai-automation.com

3D
CAD
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IXA SCARA-Roboter

Abmessungen

H IXA-4NSW4533

*Siehe S. 32 (Hinweis 8) fiir Kabelverbindungen.
LF10-Steckverbinder

CAD-Zeichnungen sind Giber unsere Webseite downloadbar.
www.iai-automation.com

3D
CAD

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

Achsen der IXA-Serie kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wéhlen Sie den fiir Inre Anwendung geeigneten Typ aus.

Ansicht

Bezeichnung

Max. Anzahl Spannungs-

Steuerungs-Betriebsarten

Referenz-
seite

Max. Anzahl von

XSEL-RAX4/SAX4

ansteuerbarer Achsen | versorgung Position | Pulstreiber

Dreiphasig
230 VAC

Programm

Netzwerk *Option Positionierpunkten

Devicei'et 36666 Sieh
o iehe
i Etheri'et/IP | (je nach Steuerungstyp)|  S.41

EtherCAT. ™
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IXA SCARA-Roboter

IXA-4NSW6018

Armlénge: [ Vertikale Achse:

IXA-4NSW6033

M Modellspezifikationen

IXA - 4

NSW 60 | | - T2

‘ Serie ‘ — | Anzahl der Achsen Typ Armlange Hub Vertikal-Achse - Kabelldnge - Passende Steuerung
Staub-/spritzwassergeschiitzter 18 [ 180mm N Ohne Kabel T2 [ XSEL-RAX/SAX
4| 4Achsen | NSW ‘ Hochggschwmdig ats.Typ 60 ‘ 600 mm 3 | 330mm o =m
10L 10m
OL | Spezifizierte Linge
(La 11 m)

Bitte

heachten

(1) Erlduterungen zu (Hinweis 1) bis (Hinweis 8) siehe S.31.

(2) Der einstellbare Maximalwert fiir die Beschleunigung/Verzégerung héngt ab vom Gewicht, der Lage und dem Verfahrweg des zu transportierenden Objekts.
Fir den Dauerbetrieb ist entweder der Wert fiir die Beschleunigung/Verzégerung zu senken oder, entsprechend den Referenzwerten fiir die empfohlenen
Dauerbetriebseinstellungen, eine angemessene Stillstandszeit nach jeder Beschleunigung/Verzogerung einzuhalten.

(3) Eine direkte Strahlwasserlenkung auf die Faltenbélge ist zu vermeiden. Ein @16mm-Luftrohr wird an den An-/Abluftanschluss der Faltenbélge angeschlossen,
das Schlauchende in sauberem Luftraum freigelegt.

(4) SCARA-Roboter diirfen nicht im Dauerbetrieb mit max. Geschwindigkeit und Beschleunigung/Verzégerung eingesetzt werden.

Bzgl. ausfiihrbarer Betriebsbedingungen siehe die Diagramme ,Referenzeinstellungen Beschleunigung/Verzégerung®.
(5) Der Kabelverbindungs-Anschluss entspricht nicht dem IP-Schutzgrad des SCARA-Roboters. Dieser ist an einem sauberen und spritzwasserfreien Ort zu plazieren.

Hauptspezifikationen

Beschreibung

Beschreibung

Bezeichnung 4-Achs-Spezifikation EEE 4-Achs-Spezifikation
Max. Zuladung (kg) (Hinweis 1) 10 Positionier- | Auf Horizontal-Ebene +0.01 mm
Max. Geschwindigkeit im Verbund (mm/s) 6039 Welﬁgirihﬁle—it Vertikale Achse +0.01 mm
Geschwin- Arm 1 (°/s) 285 gqinwe% 4) | Rotationsachse +0.005 °
digkeit Max. Geschwindigkeit Arm 2 (°/s) 700 Verdrahtung (anwenderseitig) 10-adrig (9 Adern + Abschirmung) AWG24 (nom. 30 V/ max. 1 A)
(Hinweis 2) | der Einzel-Achsen Vertikale Achse (mm/s) 1600 Verrohrung (anwenderseitig) Pneumatik (aussen @6, innen ¢4),
Rotationsachse (°/s) 2000 3 Luftrohre (maximaler Betriebsdruck 0.6 MPa)
L Oberer Grenzwert 110 Bremsschalter (Hinweis 5) Bremsschalter zur Vermeidung des Herabfallens der Vertikal-Achse
Druckkraft (N) (Hinweis 3) o
Unterer Grenzwert 25 Stangen- \ Zuldssiges Drehmoment |3.2N-m
Armldnge (mm) 600 spitze \ Zuldssiges Lastmoment | 9.6 N-m
- . Arm 1 350 Material der Hauptteile Siehe S.34
Individuelle Armldnge (mm) Arm 2 250 T T
2 0~40°C, 20 ~ 85 % RH (nicht kondensierend)
Arm 1 (°) +137 Feuchtigkeit
) . . Arm 2 (°) +133 Schutzart 1P65 (auBer fiir Faltenbalge)
il Gl e Hadie Vertikale Achse (mm) 180/330 Sperrluftdruck (Hinweis 6) 35kPa
Rotationsachse (°) +360 Schwingungs- und Stoffestigkeit Aufprall oder Vibrationen sind zu vermeiden
Gerauschpegel (Hinweis 7) max. 80 dB

Produktkonformitét

CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtline

Motortyp AC-Servomotor
Arm 1 750 W
Motor- Arm 2 400 W
leistung Vertikale Achse 200W
Rotationsachse 100 W
Enkodertyp Batterielos-Absolut
Anzahl der Enkoderpulse 16384 Pulse / Umdrehung
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IXA SCARA-Roboter

Kabelldngen

Optionen fiir Einzeleinheit * Auswahlpriifung auf der Referenzseite unter Optionen.

Typ Kabelcode Bezeichnung Code Referenzseite
Standardkabel 5L(5m) Nutzerkabel CB-IXA-USROOO-CS 37
10L (10 m) IIk fiir Nutzerverkabell IXA-MC-1 36
1L(1 m)~4L(4m) Flansch IX-FL-1 36

6L (6 m) ~9L (9 m)
11L(11m)
12L(12m)
13L(13m)
14L (14 m)
15L (15 m)

Speziallingen

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

Korrelogramm Schubkraft und Stromgrenzwert (Richtwerte)

Druckkraft an der Stangenspitze der Vertikal-Achse (Hinweis 3)
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Zykluszeit

* (Hinweis) Bitte separat bestellen.

Zulassiges Tragheitsmoment an der Stangenspitze

Die Standard- bzw. Dauer-Zykluszeit bezieht sich auf eine reziproke Hubbewegung unter
schnellster Betriebszyklus-Einstellung zu unten genannten Bedingungen.

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

[Standard-Zykluszeit]

Die benétigte Zeit bei Betrieb mit max. Geschwindigkeit. Diese gilt als allgemeiner Hochstleistungs-Richtwert.
Achtung: ein ununterbrochener Dauer-Betrieb mit Maximal-Geschwindigkeit ist nicht méglich.
[Dauer-Zykluszeit]

Die Zyklus-Zeit bei Dauerbetrieb.

Horizontale Bewegung

Vertikale Bewegung

Bezeichnung Zeit Achszahl Zuldssiges Tragheitsmoment an der Stangenspitze
Standard-Zykluszeit 0.38 Sekunden 4-Achs-Spezifikation 0.12kg + m?
Dauer-Zykluszeit 0.57 Sekunden

Das zuldssige Tragheitsmoment der 4. Achse gibt das maximal zugelassene Tragheitsmoment

fiir die Rotationsachse (4. Achse) des SCARA-Roboters an, berechnet auf den Drehpunkt.

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.

Versatzin|
Vertikal-
Richtung

Versatz in

Horizontal-
Richtung

IXA-4ANSW6018/4NSW6033
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IXA SCARA-Roboter

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. Bei Arbeit im Dauerbetrieb muss die Einstellung fiir die Beschleunig./Verzog. innerhalb des Referenzbereichs in den nachfolgenden Diagrammen 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 zulésst.
Die Betriebszeiten hangen von unterschiedlichen Transfergewichten ab, auch bei gleichen Beschleunigungs- und Geschwindigkeitseinstellungen.
2) Beginnen Sie mit den empfohlenen Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen fiir den Dauerbetrieb, erhéhen 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 Tragheitsmoment und Gewicht, die mittig auf der Rotationsachse von Achse 4 gehandhabt werden.
8) Halten Sie beim Betrieb des Roboters eine geeignete Beschleunigung/Verzogerung gemal dem Gewicht und Tragheitsmoment der 4-Achs-Spezifikation aufrecht.
MiBachtungen dieses Hinweises kénnen 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 groBen Lasttragheitsmoment vibrieren. Wenn Vibrationen auftreten, verringern Sie die Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellung entsprechend.

M PTP-Betrieb

NSW60 Empfohlene PTP Beschleunigungs-/Verzogerungseinstellungen NSW60 Empfohlene PTP Dauerbetriebseinstellungen
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IXA SCARA-Roboter

Abmessungen

H IXA-4NSW6018

*Siehe S. 32 (Hinweis 8) fiir Kabelverbindungen.

LF10-Steckverbinder

CAD-Zeichnungen sind Giber unsere Webseite downloadbar.
www.iai-automation.com

3D
CAD

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

Bremsschalter
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Detailansicht

von P
H Gewicht
Bezeichnung ‘ Beschreibung |
| Gewicht | 4-Achs-Spezifikation | 53.0 kg |

IXA-4ANSW6018/4NSW6033

Arbeitsbereich Linksarm-System

. vonQ Riickwand-
Langlécher Rahmen- Anschlussfeld

montageflache

(9-adrig + Abschirmung)

Detailansicht von X

Arbeitsbereich Rechtsarm-System



IXA SCARA-Roboter

Abmessungen
CAD-Zeichnungen sind Giber unsere Webseite downloadbar. 3D
B IXA-4NSW6033 www.iai-automation.com CAD
*Siehe S. 32 (Hinweis 8) fiir Kabelverbindungen.
LF10-Steckverbinder .
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Arbeitsbereich Linksarm-System Arbeitsbereich Rechtsarm-System
M Gewicht
Bezeichnung Beschreibung |
| Gewicht | 4-Achs-Spezifikation | 54.0 kg |
Passende Steuerung
Achsen der IXA-Serie kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Inre Anwendung geeigneten Typ aus.

Max. Anzahl Spannungs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von Referenz-

Bezeichnun Ansicht S .
9 ansteuerbarer Achsen versorgung Position | Pulstreiber | Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten seite

. . Devicei'et .
Dreiphasig 36666 Siehe

XSEL-RAX4/SAX4 4 230VAC - - b aoeaEl Etheritet/IP (e nach Steuerungstyp) | S.41
EtherCAT <
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IXA SCARA-Roboter

IXA'4N SW8020 Staub-/

Spritz-

wasser-/
geschiitzt Absolut

IXA-4NSW8040

M Modellspezifikationen

IXA - 4

NSW 80 | -| -T2

‘ Serie ‘ — | Anzahl der Achsen Typ Armlange Hub Vertikal-Achse | — Kabelldnge — | Passende Steuerung |— Optionen
Staub-/spritzwassergeschiitzter 20 [ 200mm N Ohne Kabel T2 [ XSEL-SAX Siehe néchste Seite
4 ‘ 4Achsen (RIS ‘ Hochg%schwindig eits-Typ S0 ‘ 800 mm 40 | 400 mm 5L 5m
10L 10m
OL |Spezifizierte Lange
(Lar 1m)

(1) Erlauterungen zu (Hinweis 1) bis (Hinweis 8) siehe S. 31.

(2) Der einstellbare Maximalwert fiir die Beschleunigung/Verzégerung hdngt ab vom Gewicht, der Lage und dem Verfahrweg des zu transportierenden Objekts.
Fiir den Dauerbetrieb ist entweder der Wert fiir die Beschleunigung/Verzogerung zu senken oder, entsprechend den Referenzwerten fiir die empfohlenen
Dauerbetriebseinstellungen, eine angemessene Stillstandszeit nach jeder Beschleunigung/Verzégerung einzuhalten.

(3) Eine direkte Strahlwasserlenkung auf die Faltenbélge ist zu vermeiden.

(4) SCARA-Roboter diirfen nicht im Dauerbetrieb mit max. Geschwindigkeit und Beschleunigung/Verzégerung eingesetzt werden.
Bzgl. ausfiihrbarer Betriebsbedingungen siehe die Diagramme ,Referenzeinstellungen Beschleunigung/Verzégerung”.

(5) Der Kabelverbindungs-Anschluss entspricht nicht dem IP-Schutzgrad des SCARA-Roboters. Dieser ist an einem sauberen und spritzwasserfreien Ort zu plazieren.

Hauptspezifikationen

By Beschreibung BTG Beschreibung
4-Achs-Spezifikation 4-Achs-Spezifikation
Max. Zuladung (kg) (Hinweis 1) 21 Positionier- | Auf Horizontal-Ebene +0.02 mm
Max. Geschwindigkeit im Verbund (mm/s) 5724 we‘?l‘iizhf(’;t Vertikale Achse +0.01 mm
Geschwin- Arm 1 (°/s) 220 8-Iinwe‘i;s 4) | Rotationsachse +0.005 °
digkeit Max. Geschwindigkeit Arm 2 (°/s) 380 Verdrahtung (anwenderseitig) 10-adrig (9 Adern + Abschirmung) AWG24 (nom. 30V / max. 1 A)
(Hinweis 2) | der Einzel-Achsen Vertikale Achse (mm/s) 2000/2800 Verrohrung (anwenderseitia) Pneumatik (aussen 06, innen o4),
Rotationsachse (°/s) 1300 3 Luftrohre (maximaler Betriebsdruck 0.6 MPa)
Druckkraft (N) (Hinweis 3 Oberer Grenzwert 350 Bremsschalter (Hinweis 5) Bremsschalter zur Vermeidung des Herabfallens der Vertikal-Achse
ruckkraft (N) (Hinweis 3) Unterer Grenzwert 40 Stangen- \ Zuldssiges Drehmoment | 11.3N*m
Armlénge (mm) 800 spitze \ Zuldssiges Lastmoment 42N*m
- N Arm 1 400 Material der Hauptteile Siehe S. 35
itz Ayl gy (e Arm 2 400 Umgebungstemperatur/
L 0~40°C, 20 ~ 85 % RH (nicht kondensierend)
Arm 1) +137 Feuchtigkeit
. . ) Arm 2 (°) +142 Schutzart IP65 (auler fiir Faltenbdlge)
Arbeitsbereich der Einzel-Achsen Vertikale Achse (mm) 200/400 Schwingungs- und Stof3festigkeit Aufprall oder Vibrationen sind zu vermeiden
Rotationsachse (°) +360 Gerduschpegel (Hinweis 7) max. 85 dB
Produktkonformitat CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtline
Motortyp AC-Servomotor
Arm 1 1000 W
Motor- Arm 2 750 W
leistung Vertikale Achse 600 W
Rotationsachse 200 W
Enkodertyp Batterielos-Absolut
Anzahl der Enkoderpulse 131072 Pulse / Umdrehung

IXA-4NSW8020/4NSW8040




IXA SCARA-Roboter

Kabelldngen

Option * Auswahlpriifung auf der Referenzseite unter Optionen.

1L (1 m) ~4L (4 m)
6L (6 m) ~9L (9 m)

Typ Kabelcode Bezeichnung | Code Referenzseite |
Standardkabel 5L (5m) | Harz-Gehausedeckel mit Nickel-Uberzug | COP 36 |
10L (10 m)

11L (11 m)
Speziallangen 12L (12 m) Optionen fiir Einzeleinheit * Auswahlpriifung auf der Referenzseite unter Opti
13L (13 m)
14L (14 m) Bezeichnung Code Referenzseite
15L (15 m) Nutzerkabel CB-IXA-USRCICICI-CS 37
[4-Achs-Spezifikation] - Motorkabel: 4 - Enkoderkabel: 4 - Bremskabel: 1 Flansch IX-FL-1 36
Metallkappe fiir Nutzerverkabelung IXA-MC-1 36
Schutzflansch fiir externe Verdrahtung IXA-PFL-EW-1 37
Seitenstrebe fiir Z-Achse Hub 200 mm IXAW-SST-ZW-1 37
Z-Achs-Verdrahtung Z-Achse Hub 400 mm IXAW-SST-ZW-2 37
a Oberstrebe fiir Z-Achse Hub 200 mm IXA-TST-ZW-1 37
Korrelogramm Schubkraft und Stromgrenzwert (Richtwerte) Z-Achs-Verdrahtung | ZAchseHub 400 mm XATSTZW2 =

Druckkraft an der Stangenspitze der Vertikal-Achse (Hinweis 3)

400
350
300

€250

s

200

=~

5150
S100
50

350

240

130

40

0
0 20 40 60 80
Schubkraft-Stromgrenzwert (%)

Zykluszeit

* (Hinweis) Bitte separat bestellen.

Zulassiges Tragheitsmoment an der Stangenspitze

Die Standard- bzw. Dauer-Zykluszeit bezieht sich auf eine reziproke Hubbewegung unter

schnellster Betriebszyklus-Einstellung zu unten genannten Bedingungen.

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

[Standard-Zykluszeit]

Die benétigte Zeit bei Betrieb mit max. Geschwindigkeit. Diese gilt als allgemeiner Hochstleistungs-Richtwert.
Achtung: ein ununterbrochener Dauer-Betrieb mit Maximal-Geschwindigkeit ist nicht méglich.
[Dauer-Zykluszeit]

Die Zyklus-Zeit bei Dauerbetrieb.

Horizontale Bewegung

Vertikale Bewegung

Bezeichnung Zeit Achszahl Zuldssiges Tragheitsmoment an der Stangenspitze
Standard-Zykluszeit 0.30 Sekunden 4-Achs-Spezifikation 0.45 kg » m?
Dauer-Zykluszeit 0.60 Sekunden

Das zuldssige Tragheitsmoment der 4. Achse gibt das maximal zugelassene Tragheitsmoment

fiir die Rotationsachse (4. Achse) des SCARA-Roboters an, berechnet auf den Drehpunkt.

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 gréeren Abstand zum Drehpunkt der 4. Achse,
muss die Beschleunigung/Verzégerung verringert werden. Je nach Betriebsbedingungen ist die zulassige
Auskragung der Nutzlast eingeschrénkt.

Versatzin |
Vertikal-
Richtung

Versatz in
Horizontal-
Richtung

[ Horizontaler Versatz
| max. 200 mm |

Vertikaler Versatz ]
max. 150 mm |

IXA-4NSW8020/4NSW8040



IXA SCARA-Roboter

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. Bei Arbeit im Dauerbetrieb muss die Einstellung fiir die Beschleunig./Verzog. innerhalb des Referenzbereichs in den nachfolgenden Diagrammen 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 zuldsst.
Die Betriebszeiten hangen von unterschiedlichen Transfergewichten ab, auch bei gleichen Beschleunigungs- und Geschwindigkeitseinstellungen.
2) Beginnen Sie mit den empfohlenen Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen fiir den Dauerbetrieb, erhéhen 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 Tragheitsmoment und Gewicht, die mittig auf der Rotationsachse von Achse 4 gehandhabt werden.
8) Halten Sie beim Betrieb des Roboters eine geeignete Beschleunigung/Verzogerung gemal dem Gewicht und Tragheitsmoment der 4-Achs-Spezifikation aufrecht.
MiBachtungen dieses Hinweises kénnen 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 groBen Lasttragheitsmoment vibrieren. Wenn Vibrationen auftreten, verringern Sie die Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellung entsprechend.

M PTP-Betrieb

NSW80 Empfohlene PTP Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen NSW80 Empfohlene PTP Dauerbetriebseinstellungen
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IXA SCARA-Roboter

Abmessungen

H 1XA-4NSW8020

*Siehe S. 32 (Hinweis 8) fiir Kabelverbindungen.

CAD-Zeichnungen sind Giber unsere Webseite downloadbar. 3D
www.iai-automation.com CAD

M.E.: Mechanischer Endpunkt
S.E.: Hub-Endpunkt
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VA (15-polig, Steckbuchse M2.6)
‘ = . Querschnitt: AWG24, 10-adrig
4 4-M5, Tiefe 10 (9-adrig + Abschirmung)
z [Fc —-
=] 2 @ L /‘#—'\ N Motor/Enkoderkabel-
N A N 2 9| o = = | Anschluss (1. Achse)
i E , 5
2 ' ! 2 - N
| Q hni e 3-06 mm Luftrohr-
N . uerschnitt . Schnellkupplung
Detailansicht 7.7 2:M3, Tiefe 10 805
von £- (fiir Nutzer-Schraube), 225 n
von P i Schwarz
40 010H7 Passloch, Tiefe 10~ ™~ Weiss
40015 Rot
10 %o Tiefe 10
(von der Rahmen-
montageflache)
~ Motor/Enkoderkabel-
=] Anschluss (2.~4. Achse)
Bremskabel-Anschluss
Detailansicht von Q Detailansich X
N Hansi von
Langlécher Rahmen- eta "a sichtvo
montageflache Rickwand-
Anschlussfeld
Arbeitsbereich Linksarm-System Arbeitsbereich Rechtsarm-System
H Gewicht
[ Bezeichnung Beschreibung |
| Gewicht ‘ 4-Achs-Spezifikation ‘ 79.0 kg |
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IXA SCARA-Roboter

Abmessungen
CAD-Zeichnungen sind Giber unsere Webseite downloadbar. 3D
B IXA-4NSW8040 www.iai-automation.com CAD
*Siehe S. 32 (Hinweis 8) fiir Kabelverbindungen. 2-M5, Tiefe 10 M.E.: Mechanischer Endpunkt
45__50 __50 2-M5, Tiefe 10 Bezugsfliche M4, Tiefe 8 (fiir Erdleiter) & S:E:Hub-Endpunkt
(fiir Nutzer-Schraube) gl g SO

Bremsschalter

w oA ,
_ — vl Ty
0| o m‘ 1S T , ) i v ISR . .
9 g9 ML =D i 2k SN Detailansicht von K
=S Bohrungen an Rahmen-
LF10-Steckverbinder 605 L. — montagefliche
fiir Nutzer-Verdrahtung 5 130 |50 K o3
(9-polig, Steckbuchse) 20 220
Querschnitt: AWG24, 10-adrig 415 [
3-6 mm Luftrohr- (9-adrig + Abschirmung) V«:FQ
Schnellkupplung (mit Gummitiberzug) o .
Detailansicht von W ; 8
Nutzer-Anschlussfeld ;
(1191) Querschnitt von Y-Y
73 800 (318) (4 Positionen)
2l L 400 400
cE
A 0L iy
4-M5, Tiefe 8
(auch gegen- 5
liberliegend) e
i | o7 Flachsenkung, _ N i
T 1 1 § Tiefe 1 (nur 1 Stelle) | - !
I | i
| : i g |
0
11 o T | [CICHC] 9 o o 1 |@
o t T] q© |
1 | Pocd
. | « b
| 0 m i B b o
g ) | ) m
N I
| ‘ L | ] §
’ , T T =
= | (100) ! X
E | flache 130 T285 Rohranschluss-Bereich
~| I //Fermen:
4N9 R § ‘ 4’1";2;‘: e G3) s(zaot?e%énge D-sub-Steckverbinder
S.E. ! fiir Nutzer-Verdrahtung
Z | (15-polig, Steckbuchse M2.6)
| @ n \ME. T Querschnitt: AWG24, 10-adrig
S | - (9-adrig + Abschirmung)
7z [l& — _V 4-M5, Tiefe 10
o l 7 )
2l %) e g © s Motor/Enkoderkabel-
=1 I,A, | o 4 Il 00 ) 0
% Sl oo - NI Tef@ TNy~ ) Anschluss (1. Achse)
o ; D ™ > ° o% /(/a N
. NG z 0 \O80, Y ° o 3-96 mm Luftrohr-
. ! . Querschnitt = Sois Ve Schnellkupplung
Detailansicht von Z-Z 2-M5, Tiefe 10 60.5 :
von P (fiir Nutzer-Schraube) 225 30 " Schwarz
o Weiss
40 ©10H7 Passloch, Tiefe 10 R
40015 . ot
107 " Tiefe 10
(von der Rahmen-
montageflache)
~ Motor/Enkoderkabel-
= Anschluss (2.~4. Achse)
Bremskabel-Anschluss
Detailansicht von Q Detailansich M
Langldcher Rahmen- etaluansw tvon
montageflache Rickwand-
Anschlussfeld
Arbeitsbereich Linksarm-System Arbeitsbereich Rechtsarm-System
W Gewicht
| Bezeichnung ‘ Beschreibung |
| Gewicht | 4-Achs-Spezifikation | 80.0 kg |
Passende Steuerung
Achsen der IXA-Serie knnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Ihre Anwendung geeigneten Typ aus.

Max. Anzahl Spannungs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von Referenz-

Bezeichnun: Ansicht o .
e 9 ansteuerbarer Achsen | versorgung | Position | Pulstreiber | Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten seite

Dreiohasi Devicei'et 36666 Sieh

} reiphasig _ _ o iehe

XSEL-SAX4 4 230 VAC ® Etheriet/IP |(je nach Steuerungstyp) | S.41
EtherCAT =

IXA-4NSW8020/4NSW8040



IXA SCARA-Roboter

IXA'4N SW1 0020 Staub-/

Spritz-

wasser-/

IXA-4NSW10040
M Modellspezifikationen

IXA - 4 NSwW 100 | |- | - T2 -]

‘ Serie ‘ — | Anzahl der Achsen Typ Armlange Hub Vertikal-Achse | — Kabelldnge — | Passende Steuerung | — Optionen
Staub-/spritzwassergeschiitzter 20 [ 200mm N Ohne Kabel T2 | XSEL-SAX Siehe nachste Seite
| 4 Achsen [ROSHY ‘ Hochg%schwindig eits-Typ L) 1000 mm 40 | 400mm 5L 5m

10L 10m
0L | Spetzifizierte Lange
(Léngenstufen 1 m)

(1) Erlauterungen zu (Hinweis 1) bis (Hinweis 8) siehe S.31.

(2) Der einstellbare Maximalwert fiir die Beschleunigung/Verzégerung hingt ab vom Gewicht, der Lage und dem Verfahrweg des zu transportierenden Objekts.
Fiir den Dauerbetrieb ist entweder der Wert fiir die Beschleunigung/Verzégerung zu senken oder, entsprechend den Referenzwerten fiir die empfohlenen
Dauerbetriebseinstellungen, eine angemessene Stillstandszeit nach jeder Beschleunigung/Verzogerung einzuhalten.

(3) Eine direkte Strahlwasserlenkung auf die Faltenbélge ist zu vermeiden.

(4) SCARA-Roboter diirfen nicht im Dauerbetrieb mit max. Geschwindigkeit und Beschleunigung/Verzégerung eingesetzt werden.
Bzgl. ausfiihrbarer Betriebsbedingungen siehe die Diagramme ,Referenzeinstellungen Beschleunigung/Verzégerung”.

(5) Der Kabelverbindungs-Anschluss entspricht nicht dem IP-Schutzgrad des SCARA-Roboters. Dieser ist an einem sauberen und spritzwasserfreien Ort zu plazieren.

Hauptspezifikationen

Bedig Beschreibung B Beschreibung
4-Achs-Spezifikation 4-Achs-Spezifikation
Max. Zuladung (kg) (Hinweis 1) 21 Positionier- | Auf Horizontal-Ebene +0.025 mm
Max. Geschwindigkeit im Verbund (mm/s) 6492 we‘?l‘iizhf(’;t Vertikale Achse +0.01 mm
Geschwin- Arm 1 (°/s) 220 8-Iinwe‘i;s 4) | Rotationsachse +0.005 °
digkeit Max. Geschwindigkeit Arm 2 (°/s) 380 Verdrahtung (anwenderseitig) 10-adrig (9 Adern + Abschirmung) AWG24 (nom. 30V / max. 1 A)
(Hinweis 2) | der Einzel-Achsen Vertikale Achse (mm/s) 2000/2800 Verrohrung (anwenderseitia) Pneumatik (aussen 06, innen g4),
Rotationsachse (°/s) 1300 3 Luftrohre (maximaler Betriebsdruck 0.6 MPa)
o Oberer Grenzwert 350 Bremsschalter (Hinweis 5) Bremsschalter zur Vermeidung des Herabfallens der Vertikal-Achse
Druckkraft (N) (Hinweis 3) Py
Unterer Grenzwert 40 Stangen- \ Zuldssiges Drehmoment | 11.3N-m
Armladnge (mm) 1000 spitze \ Zuldssiges Lastmoment 42N*m
- . Arm 1 600 Material der Hauptteile Siehe S. 35
lefeiElecle Alkigge i) Arm 2 400 Umgebungstemperatur/
L 0~40°C, 20 ~ 85 % RH (nicht kondensierend)
Arm 1 () +137 Feuchtigkeit
. . . Arm 2 (°) +142 Schutzart IP65 (auBer fiir Faltenbdlge)
el e nGla e i Vertikale Achse (mm) 200/400 Schwingungs- und StoBfestigkeit Aufprall oder Vibrationen sind zu vermeiden
Rotationsachse (°) +360 Gerduschpegel (Hinweis 7) max. 85 dB
Produktkonformitat CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtline
Motortyp AC-Servomotor
Arm 1 1000 W
Motor- Arm 2 750 W
leistung Vertikale Achse 600 W
Rotationsachse 200 W
Enkodertyp Batterielos-Absolut
Anzahl der Enkoderpulse 131072 Pulse / Umdrehung

IXA-4NSW10020/4NSW10040



IXA SCARA-Roboter

Kabelldngen

Option * Auswahlpriifung auf der Referenzseite unter Optionen.

1L (1 m) ~4L (4 m)
6L (6 m) ~9L (9 m)

Typ Kabelcode Bezeichnung | Code | Referenzseite |
Standardkabel 5L (5m) | Harz-Gehausedeckel mit Nickel-Uberzug | CoP | 36
10L (10 m)

11L (11 m)
Speziallingen 12L (12 m) Optionen fiir Einzeleinheit * Auswahlpriifung auf der Referenzseite unter Opti
13L (13 m)
14L (14 m) Bezeichnung Code Referenzseite
15L (15 m) Nutzerkabel CB-IXA-USRLJOJCJ-CS 37
[4-Achs-Spezifikation] - Motorkabel: 4 - Enkoderkabel: 4 - Bremskabel: 1 Flansch IX-FL-1 36
Metallkappe fiir Nutzerverkabelung IXA-MC-1 36
Schutzflansch fiir externe Verdrahtung IXA-PFL-EW-1 37
Seitenstrebe fiir Z-Achse Hub 200 mm IXAW-SST-ZW-1 37
Z-Achs-Verdrahtung Z-Achse Hub 400 mm IXAW-SST-ZW-2 37
a Oberstrebe fiir Z-Achse Hub 200 mm IXA-TST-ZW-1 37
Korrelogramm Schubkraft und Stromgrenzwert (Richtwerte) Z-Achs-Verdrahtung | ZAchseHub 400 mm XATSTZW2 =

Druckkraft an der Stangenspitze der Vertikal-Achse (Hinweis 3)

400
350
300

€250

s

S200

=~

5150
S100
50

350

240

130

40

0
0 20 40 60 80
Schubkraft-Stromgrenzwert (%)

Zykluszeit

* (Hinweis) Bitte separat bestellen.

Zulassiges Tragheitsmoment an der Stangenspitze

Die Standard- bzw. Dauer-Zykluszeit bezieht sich auf eine reziproke Hubbewegung unter
schnellster Betriebszyklus-Einstellung zu unten genannten Bedingungen.

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

[Standard-Zykluszeit]

Die benétigte Zeit bei Betrieb mit max. Geschwindigkeit. Diese gilt als allgemeiner Hochstleistungs-Richtwert.
Achtung: ein ununterbrochener Dauer-Betrieb mit Maximal-Geschwindigkeit ist nicht méglich.
[Dauer-Zykluszeit]

Die Zyklus-Zeit bei Dauerbetrieb.

Horizontale Bewegung

Vertikale Bewegung

IXA-4NSW10020/4NSW10040

Bezeichnung Zeit Achszahl Zuldssiges Tragheitsmoment an der Stangenspitze
Standard-Zykluszeit 0.33 Sekunden 4-Achs-Spezifikation 0.45 kg » m?
Dauer-Zykluszeit 0.60 Sekunden

Das zuldssige Tragheitsmoment der 4. Achse gibt das maximal zugelassene Tragheitsmoment
fiir die Rotationsachse (4. Achse) des SCARA-Roboters an, berechnet auf den Drehpunkt.
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.

Versatzin|
Vertikal-
Richtung

Versatz in

Horizontal-
Richtung

[ Horizontaler Versatz

| Vertikaler Versatz

| max. 200 mm

| max. 150 mm




IXA SCARA-Roboter

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. Bei Arbeit im Dauerbetrieb muss die Einstellung fiir die Beschleunig./Verzog. innerhalb des Referenzbereichs in den nachfolgenden Diagrammen 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 zulésst.
Die Betriebszeiten hangen von unterschiedlichen Transfergewichten ab, auch bei gleichen Beschleunigungs- und Geschwindigkeitseinstellungen.
2) Beginnen Sie mit den empfohlenen Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen fiir den Dauerbetrieb, erhéhen 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 Tragheitsmoment und Gewicht, die mittig auf der Rotationsachse von Achse 4 gehandhabt werden.
8) Halten Sie beim Betrieb des Roboters eine geeignete Beschleunigung/Verzogerung gemal dem Gewicht und Tragheitsmoment der 4-Achs-Spezifikation aufrecht.
MiBachtungen dieses Hinweises kénnen 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 groBen Lasttragheitsmoment vibrieren. Wenn Vibrationen auftreten, verringern Sie die Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellung entsprechend.

M PTP-Betrieb

NSW100 Empfohlene PTP Beschleuni -/Verzdgerungseinstellungen NSW100 Empfohlene PTP Dauerbetriebseinstellungen
100% 7 100% ;
90% Max. Einstellungsbereich | 90% |-+
2 8% 80%
a <
S 70% g E
9] 2 70%
S 60% 3
N 9]
([ (=)
< 50% R 60%
2 b5}
B 40% <, 50%
c f=4
> =]
= 30% 2 400
3 i E
g ] . . | = .
= 20% l Empfohlener Dauerbetriebsbereich | G 30% B CP-Betrieb:
10% @ o Beschleunigungs-/Verzogerungsbegrenzungen
0% Horizontal
0 23 67 9 12 1415 18 21
. 10% NSW100 Horizontaler Bewegungsbetrieb ohne Vertikal-Achse (Z-Achse)
Transferlast-Gewicht (kg)
0% 2400
100% 80%75%  60% 50% 40% 20% 0% 2200
0 Tragheitsmoment (kg - m?) 045 Dauerlaufrate (%) 2000
g 1800
£ 1600
H CP-Betrieb £ 1400
. . T 1200
Horizontal Vertikal £ 1000 2 ks
=
NSW100 Empfohlene CP Beschleuni -/Verzogerungseinstellungen NSW100 Empfohlene CP Beschleunigungs-/Verzogerungseinstellungen § 800
Horizontaler Bewegungsbetrieb ohne Vertikal-Achse (Z-Achse) Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse) i 600
25 - - - - - 25 (]
[ Max. Einstellungsbereich 400
Max. Geschwindigkeit 1600mm/s 200
3§20 20 A Max. Ein;tellung;bereichJ 09 3 6 9 12 15 18 2
2 & RS Transferlast-Gewicht (ks
S > \< Max. Geschwindigkeit 2000mm/s (Hub 200) (ko
215 M Max. Geschwindigheit 2400mmys (Hub 400)
g 2 Vertikal
2 =
2 % \ NSW10020 Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse)
E I
210 g12 ~No 2400 ;
508 210 IS 22001255 i
@ o Tk L N S {256
So7 209 ~<. 2000
3 ; : 5 S~ee
@ 0. - - i) ~heo 21800
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; ; 1 1 1 0.5 | Dauerbetriebsbereich < £1600
H S~ = 2.0G
0.0 | i | i i 03 ~ % 1400 1£:.061
0 3 67 9 12 1415 18 21 51200
1.5G
Transferlast-Gewicht (kg) 0.0 § 1000 I:}/
0 23 67 9 12 15 18 21 S
0 Trégheitsmoment (kg - m?) 045 Transferlast-Gewicht (kg) & 800 1.0G
a 600
400
NSW100 Empfohlene CP Dauerbetriebseinstellungen NSW100 Empfohlene CP Dauerbetriebseinstellungen 200
Horizontaler Bewegungsbetrieb ohne Vertikal-Achse (Z-Achse) Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse) 0
25 25 0 23 67 9 12 1415 18 21
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20 20 2kg NSW10040 Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse)
= /7' ol 2400 :
=18 L > 2200 !
E /" 5 s 156
5] 7 T 7kg 2000
[ — Sis 1900 i
R O /0 [ 21800
g B o gl s £ /
2| B £
£ V4 3 e 14kg £1400
210[-/7 S 10f et 21200
3 / 1] A T B R O ey 2 (oG
= | £ e 1000
a a | e - S
& & 06" 21kg % 800
05 05 ——— & 600
____-——"_ ]
03~ 400
0 200
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IXA SCARA-Roboter

Abmessungen

H 1XA-4NSW10020

*Siehe S. 32 (Hinweis 8) fiir Kabelverbindungen.

CAD-Zeichnungen sind Giber unsere Webseite downloadbar.
www.iai-automation.com

3D
CAD

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

2-M5, Tiefe 10 . . . 8
45 __50 _ 50 2-M5, Tiefe 10 Bezugsfliche M4, Tiefe 8 (fur Erdleiter) N
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—— (15-polig, Steckbuchse M2.6)
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: Querschnitt Motor/Enkoderkabel-
Detailansicht von Z-Z 2-M5, Tiefe 10 (fir 605 Anschluss (1. Achse)
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utzer-Schraube) 225 30 4| 3-06 mm Luftrohr-

von P

10 %90 Tiefe 10

(von der Rahmen-
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12

Detailansicht von Q
Langlocher Rahmen-
montagefldche

M Gewicht

Arbeitsbereich Linksarm-System

Bezeichnung

Beschreibung |

| Gewicht | 4-Achs-Spezifikation

82.0kg |

IXA-4NSW10020/4NSW10040

40 @10 H7 Passloch, Tiefe 10

Arbeitsbereich Rechtsarm-System

Schnellkupplung

Motor/Enkoderkabel-
Anschluss (2.~4. Achse)
Bremskabel-Anschluss

Detailansicht von X
Riickwand-
Anschlussfeld



IXA SCARA-Roboter

Abmessungen
CAD-Zeichnungen sind Giber unsere Webseite downloadbar. 3D
B IXA-4NSW10040 www.iai-automation.com CAD
*Siehe S. 32 (Hinweis 8) fiir Kabelverbindungen. M.E.: Mechanischer Endpunkt
S.E.: Hub-Endpunkt
2-M5, Tiefe 10 £,
" . " %
2-M5, Tiefe 10 Bezugsfliche M4, Tiefe 8 (fiir Erdleiter) Qs
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von Z-Z 40 010 H7 Passloch, Tiefe 10— Schnellkupplung

Detailansicht
von P

10 %" Tiefe 10

(von der Rahmen-
montageflache)

Motor/Enkoderkabel-
Anschluss (2.~4. Achse)
Bremskabel-Anschluss

12

Detailansicht von X
Rickwand-

Detailansicht von Q
Langlécher Rahmen-

montageflache Anschlussfeld
Arbeitsbereich Linksarm-System Arbeitsbereich Rechtsarm-System
H Gewicht
| Bezeichnung | Beschreibung ]
| Gewicht ‘ 4-Achs-Spezifikation ‘ 83.0 kg |
Passende Steuerung

Achsen der IXA-Serie kénnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Ihre 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

Dreinhasi Devicei\et 36666 Sieh
B reiphasig B _ ® iehe
XSEL-SAX4 4 230 VAC b Ethen'et/IP |(je nach Steuerungstyp) |  S.41

EtherCAT. ™

IXA-4NSW10020/4NSW10040



IXA SCARA-Roboter

IXA-4NHW12040

Staub-/
Spritz-

wasser-/
geschiitzt

B Modellspezifikationen

IXA - 4

NHW 120

40

T2

‘ Serie ‘ — | Anzahl der Achsen Typ Armlange Hub Vertikal-Achse | — Kabelldnge — | Passende Steuerung |- Optionen
Staub-/spritzwassergeschiitzter N Ohne Kabel T2 | XSEL-SAX Siehe néchste Seite
4 ‘ 4 Achsen | NHW ‘ pHoc 2stTyp 120 | 1200mm | 40 400 mm 5L 5m
10L 10m
OL | Spetzifizierte Lange
(Langenstufen 1 m)

(1) Erlauterungen zu (Hinweis 1) bis (Hinweis 8) siehe S. 31.

(2) Der einstellbare Maximalwert fiir die Beschleunigung/Verzégerung hangt ab vom Gewicht, der Lage und dem Verfahrweg des zu transportierenden Objekts.
Fiir den Dauerbetrieb ist entweder der Wert fiir die Beschleunigung/Verzégerung zu senken oder, entsprechend den Referenzwerten fiir die empfohlenen
Dauerbetriebseinstellungen, eine angemessene Stillstandszeit nach jeder Beschleunigung/Verzégerung einzuhalten.

(3) Eine direkte Strahlwasserlenkung auf die Faltenbalge ist zu vermeiden.

(4) SCARA-Roboter diirfen nicht im Dauerbetrieb mit max. Geschwindigkeit und Beschleunigung/Verzégerung eingesetzt werden.
Bzgl. ausfiihrbarer Betriebsbedingungen siehe die Diagramme ,Referenzeinstellungen Beschleunigung/Verzégerung”.

(5) Der Kabelverbindungs-Anschluss entspricht nicht dem IP-Schutzgrad des SCARA-Roboters. Dieser ist an einem sauberen und spritzwasserfreien Ort zu plazieren.

Hauptspezifikationen

IXA-4NHW12040

By Beschreibung e Beschreibung
4-Achs-Spezifikation 4-Achs-Spezifikation
Max. Zuladung (kg) (Hinweis 1) 47 Positionier- | Auf Horizontal-Ebene +0.05 mm
Max. Geschwindigkeit im Verbund (mm/s) 8098 We"r’]‘ga'ihﬁle’it Vertikale Achse +0.02 mm
Geschwin- Arm 1 (°/s) 260 &inwelgs 4) | Rotationsachse +0.01°
digkeit Max. Geschwindigkeit Arm 2 (°/s) 380 Verdrahtung (anwenderseitig) 10-adrig (9 Adern + Abschirmung) AWG24 (nom. 30 V/ max. 1 A)
(Hinweis 2) | der Einzel-Achsen Vertikale Achse (mm/s) 1200 Verrohrung (anwenderseitig) Pneumatik (aussen @6, innen o4),
Rotationsachse (°/s) 920 3 Luftrohre (maximaler Betriebsdruck 0.6 MPa)
L Oberer Grenzwert 570 Bremsschalter (Hinweis 5) Bremsschalter zur Vermeidung des Herabfallens der Vertikal-Achse
Druckkraft (N) (Hinweis 3) "
Unterer Grenzwert 70 Stangen- \ Zuldssiges Drehmoment | 15N-m
Armlange (mm) 1200 spitze \ Zuldssiges Lastmoment | 42N*m
L . Arm 1 800 Material der Hauptteile Siehe S. 35
Individuelle Armldnge (mm) Arm 2 400 gD PR
P 0~40°C, 20 ~ 85 % RH (nicht kondensierend)
Arm 1 () +137 Feuchtigkeit
. . . Arm 2 (°) +142 Schutzart 1P65 (auBer fur Faltenbéalge)
Ringigbaiedhcla Ee i Vertikale Achse (mm) 400 Schwingungs- und Stof3festigkeit Aufprall oder Vibrationen sind zu vermeiden
Rotationsachse (°) +360 Gerauschpegel (Hinweis 7) max. 85 dB

Produktkonformitat CE-Kennzeichnung, RoHS-Richtline
Motortyp AC-Servomotor
Arm 1 1000 W
Motor- Arm 2 750 W
leistung Vertikale Achse 600 W
Rotationsachse 200 W
Enkodertyp Batterielos-Absolut
Anzahl der Enkoderpulse 131072 Pulse / Umdrehung




IXA SCARA-Roboter

Kabelldngen

Option * Auswahlpriifung auf der Referenzseite unter Optionen.

1L (1 m) ~4L (4 m)
6L (6 m) ~9L (9 m)

Typ Kabelcode Bezeichnung | Code | Referenzseite |
Standardkabel 5L (5m) | Harz-Gehausedeckel mit Nickel-Uberzug | COP | 36 |
10L (10 m)

11L (11 m)
Speziallangen 12L (12 m) Optionen fiir Einzeleinheit * Auswahlpriifung auf der Referenzseite unter Opti
13L (13 m)
14L (14 m) Bezeichnung Code Referenzseite
15L (15 m) Nutzerkabel CB-IXA-USRLJOJCJ-CS 37
[4-Achs-Spezifikation] - Motorkabel: 4 - Enkoderkabel: 4 - Bremskabel: 1 Flansch IX-FL-1 36
Metallkappe fiir Nutzerverkabelung IXA-MC-1 36
Schutzflansch fiir externe Verdrahtung IXA-PFL-EW-1 37
Seitenstrebe fiir
Z-Achs-Verdrahtung Z-Achse Hub 400 mm IXAW-SST-ZW-2 37
Korrelogramm Schubkraft und Stromgrenzwert (Richtwerte) Dby Z-Achse Hub 400 IXA-TST-ZW-2 37
orrelogra Chubkraft un: omgrenzwe; ichtwerte, Z-Achs-Verdrahtung \chse Hub 400 mm -TST-ZW-.

Druckkraft an der Stangenspitze der Vertikal-Achse (Hinweis 3)

/]570
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Druckkraft (N)

170

o
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70
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0 40

20 60 80
Schubkraft-Stromgrenzwert (%)

Zykluszeit

* (Hinweis) Bitte separat bestellen.

Zulassiges Tragheitsmoment an der Stangenspitze

Die Standard- bzw. Dauer-Zykluszeit bezieht sich auf eine reziproke Hubbewegung unter
schnellster Betriebszyklus-Einstellung zu unten genannten Bedingungen.

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

[Standard-Zykluszeit]

Die benétigte Zeit bei Betrieb mit max. Geschwindigkeit. Diese gilt als allgemeiner Hochstleistungs-Richtwert.
Achtung: ein ununterbrochener Dauer-Betrieb mit Maximal-Geschwindigkeit ist nicht méglich.
[Dauer-Zykluszeit]

Die Zyklus-Zeit bei Dauerbetrieb.

Horizontale Bewegung

Vertikale Bewegung

Bezeichnung Zeit Achszahl Zuldssiges Tragheitsmoment an der Stangenspitze
Standard-Zykluszeit 0.61 Sekunden 4-Achs-Spezifikation 0.50 kg » m?
Dauer-Zykluszeit 0.72 Sekunden

Das zuldssige Tragheitsmoment der 4. Achse gibt das maximal zugelassene Tragheitsmoment

fiir die Rotationsachse (4. Achse) des SCARA-Roboters an, berechnet auf den Drehpunkt.

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 gréeren Abstand zum Drehpunkt der 4. Achse,
muss die Beschleunigung/Verzégerung verringert werden. Je nach Betriebsbedingungen ist die zulassige
Auskragung der Nutzlast eingeschrénkt.

Versatzin |
Vertikal-
Richtung

Versatz in
Horizontal-
Richtung

[ Horizontaler Versatz |
| max. 200 mm |

Vertikaler Versatz ]
max. 150 mm |

IXA-4ANHW12040



IXA SCARA-Roboter

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. Bei Arbeit im Dauerbetrieb muss die Einstellung fiir die Beschleunig./Verzog. innerhalb des Referenzbereichs in den nachfolgenden Diagrammen 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 zuldsst.
Die Betriebszeiten hangen von unterschiedlichen Transfergewichten ab, auch bei gleichen Beschleunigungs- und Geschwindigkeitseinstellungen.
2) Beginnen Sie mit den empfohlenen Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen fiir den Dauerbetrieb, erhéhen 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 Tragheitsmoment und Gewicht, die mittig auf der Rotationsachse von Achse 4 gehandhabt werden.
8) Halten Sie beim Betrieb des Roboters eine geeignete Beschleunigung/Verzogerung gemal dem Gewicht und Tragheitsmoment der 4-Achs-Spezifikation aufrecht.
MiBachtungen dieses Hinweises kénnen 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 groBen Lasttragheitsmoment vibrieren. Wenn Vibrationen auftreten, verringern Sie die Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellung entsprechend.

M PTP-Betrieb

NHW120 Empfohlene PTP Beschleuni -/Verzogerungseinstellungen NHW120 Empfohlene PTP Dauerbetriebseinstellungen
100% 100%
0 Lo 1 32,47kg

90% 90% VVV,G(_o.‘-
— . NS
g 80% 2 so%
2 o .
S 70% S 70% [y,
g g S
R 60% 2 60%
] N
E T 2 so%
2 Empfohlener =
_E\ 40% | Dauerbetriebsbereich ,E’ 40%
3 £
£ 0% 3 30%
2 S
& 0% 3 20%

10% 10%

0% %

0 4 8 12 16 20 24 28 32 36 40 44 |48
7 100%  80% 75% 60% 50%40% 20% 0%

Transferlast-Gewicht (kg)
; 4 Dauerlaufrate (%)
0 Tragheitsmoment (kg - m?)

H CP-Betrieb

Horizontal Vertikal
NHW120 Empfohlene CP Beschleunigungs-/Verzogerungseinstellungen NHW120 Empfohlene CP Beschleunigungs-/Verzogerungseinstellungen
Horizontaler Bewegungsbetrieb ohne Vertikal-Achse (Z-Achse) Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse)
1.2 1.2
_ Max. Einstellungsbereich Max.Einstellungsbereich B CP-Betrieb:
[©) . :
= 10 Empfohlener S 1.0 Empfohlener Beschleunigungs-/Verzégerungsbegrenzungen
f=4
E] Dauerbetriebsbereich 2 Dauerbetriebsbereich Horizontal
o] — 2 7
g 08 Jlax. Geschwindigket 1200mm/s g 08 \ Max Geschwindigkeit1200mms
o] g NHW120 Horizontaler Bewegungsbetrieb ohne Vertikal-Achse (Z-Achse)
3 06 g 06 1400
5 2 0
2 05 3 05 1200
S 04 c Q
2 5 04 ™ £ AV 2
g % \'\, E 10901 06] [0.5G 0.56]
& 0.2 2 =z T T
@ 0.2 =3 800
0.0 T~ 2 600
: 0.05 ~ £
0 4 8 12 16 20 24 28 32 36 40 44 |48 0.0 £
47 0 4 8 12 16 20 24 28 32 36 40 44 ‘48 2 400
Transferlast-Gewicht (kg) 47 $
I i Transferlast-Gewicht (kg) S 200
0 Tragheitsmoment (kg - m?) 0.5
0
0 4 8 12 16 20 24 28 32 36 4044 |48
Transferlast-Gewicht (kg) 47
NHW120 Empfohlene CP Dauerbetriebseinstellungen NHW120 Empfohlene CP Dauerbetriebseinstellungen
Horizontaler Bewegungsbetrieb ohne Vertikal-Achse (Z-Achse) Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse)
12 — 12 Vertikal
_ 8kg,16kg _ 8kg NHW120 Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse)
% 1.0 % 1.0 1400
g g 1.06 056G
& os Sos g 120 g
N N A~
S 5 E 1000 1.06]
3 0s “deeee 3 =
g 32kg,47kg 206 5 860
S = < 800
B 0.5 feredorodonndiandhioniiotiionidinnaiicions 305 fees = [0 (ﬂ \
= c
g 04 3 0.4 £ 600 0.5¢
% - £
§ 0.2 é 32kg é 288
' 02 ‘ g 0.05G}
: & K
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IXA SCARA-Roboter

Abmessungen
CAD-Zeichnungen sind Giber unsere Webseite downloadbar. 3D
B IXA-4NHW12040 www.iai-automation.com CAD
*Siehe S. 32 (Hinweis 8) fiir Kabelverbindungen. M.E.: Mechanischer Endpunkt

S.E.: Hub-Endpunkt

2-M5, Tiefe 10 2-M5, Tiefe 10
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A
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. . . 60.5 f Motor/Enkoderkabel-
Detailansicht Querschnitt ™ s o Anschluss (1. Achse)
nl
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Schnellkupplung

10 905 Tiefe 10

(von der Rahmen-
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Motor/Enkoderkabel-
Anschluss (2.~4. Achse)
Bremskabel-Anschluss

Detailansicht von Q K

Langlécher Rahmen- Detailansicht von X

montagefldche .
9 Riickwand-
Anschlussfeld
Arbeitsbereich Linksarm-System Arbeitsbereich Rechtsarm-System
M Gewicht
| Bezeichnung ‘ Beschreibung |
| Gewicht | 4-Achs-Spezifikation | 88.0 kg |
Passende Steuerung
Achsen der IXA-Serie kdnnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wahlen Sie den fiir Inre 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

Dreinhasi Devicei\'et 36666 Sieh

R reiphasig _ _ iehe

XSEL-SAX4 4 230 VAC i % Etheri'et/IP | (je nach Steuerungstyp)|  S.41
EtherCAT~

IXA-4ANHW12040



Vorkehrhinweise

Vorkehrhinweise

(Hinweis 1)
Nutzlast

Die Nutzlast ist das maximale Gewicht, das transportiert werden kann. Wenn das Zuladungsgewicht
und das Tragheitsmomment einprogrammiert werden, stellt sich automatisch die optimale
Beschleunigung ein. Eine schwerere Last fiihrt zu einer geringeren Beschleunigung als vorkonfiguriert.

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

Die angegebene maximale Verfahrgeschwindigkeit ist die Geschwindigkeit, die bei einem
Punkt-zu-Punkt-Steuerungsbetrieb (PTP) zwischen zwei Punkten erreicht wird.

Bei einem Bahn-Steuerungsbetrieb (CP) sind Hochgeschwindigkeitsbewegungen begrenzt
(erforderliche Interpolation).

(Hinweis 3)

Druckkraft-Steuerbereich

der Vertikal-Achse

Der Druckkraft-Steuerbereich der Vertikal-Achse kennzeichnet die an der Spitze der vertikalen
Achse wirkende Druckkraft, solange diese keine Nutzlast tragt (ohne Montageanbringung).
Ein Dauerbetrieb mit Druckkraft ist nicht moglich.

Der maximale Wert der einstellbaren Druckkraft liegt bei 70 %. Der minimale Wert der Druckkraft
liegt bei 30 % (Parameter-Einstellung) fiir den Typ 4NSW3015, bei 20 % fir alle anderen.

Fir die tatsachliche Druckkraft wird eine Toleranz eingeraumt.

(Hinweis 4)
Positionierwiederhol-
genauigkeit

Die Positionierwiederholgenauigkeit gibt an, mit welcher Prazision der Roboter dieselbe Position mit
derselben Beschleunigung/Verzogerung und Geschwindigkeit zwischen zwei Punkten einschlieflich
Start- und Zielposition bei Verwendung desselben Arm-Sytems wiederholt anfahren kann (bei einer
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 5)
Bremsschalter

Der Bremsschalter befindet sich an den folgenden Stellen.

* Armlangen 300/450/600: auf dem Hinterteil des Sockels der 1. Achse (J1)

* Armlangen 800/1000/1200: auf dem Nutzer-Anschluss-Panel
Um die Bremse zu l6sen, muss eine 24 VDC-Spannung von der Steuerung bereitgestellt werden.
Dies ist unabhdngig davon, ob der Bremsschalter im Einsatz ist oder nicht.

(Hinweis 6)
Spiilluftdruck

Abhéngig von den Betriebsbedingungen fiir die Z-Achse kénnen die Faltenbalge beschadigt
oder verdreht werden. Zur Vorbeugung ist eine Geschwindigkeitsregelung einzurichten und
das Ventil so einzustellen, dass die Luft sukzessive in das Hauptgehduse gelangt.

Fir die Armlangen 800/1000/1200 ist keine Luftspilung eforderlich.

(Hinweis 7)
Gerauschentwicklung

Dies ist der gemessene Wert flir den Gerduschpegel beim Betrieb aller Achsen mit Hochst-
geschwindigkeit. Die Gerdauschentwicklung hdangt von den Betriebsbedingungen und dem
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.

3 1 Vorkehrhinweise



Vorkehrhinweise

(Hinweis 8) Motorkabel, Enkoderkabel und Bremskabel sind wie unten aufgefiihrt anzuschliessen.

Verkabelung

| Armléngen 300/450/600 |

Arm 2/ Vertikalachse / Rotationsachse
Motorkabel, Enkoderkabel
(max. 15 m)

C ]
P ]
O ]
- A Anschluss
Steuerung
Arm 1
Motorkabel, Enkoderkabel
(max. 15 m)
e
C ]
(
2m | Bremskabel (max. 15 m)
Armlangen 800/1000/1200 |
Bremskabel (max. 15 m)
Arm 2/ Vertikalachse / Rotationsachse
Motorkabel, Enkoderkabel
(max. 15 m)
e
[ ]
P |
= -
[ 1 Anschluss
Steuerung
Arm 1/ Enkoderkabel
(max. 15 m)
[, ]
Arm 1/ Motorkabel
(max. 15 m)
0 O ]
2m |

Vorkehrhinweise 3 2



Hauptteil-Materialien

IXA Staub-/Spritzwassergepriifte Au3enteil-Materialen

| IXA-4NSW3015 |

g

@ ¢9/f
0% ||

Externe Komponenten

Name Material Verarbeitung
J1 Grundrahmen Aluminiumdruckguss Design-Beschichtung
J1 Grundrahmen-Flansch Aluminium Design-Beschichtung
J1 Flansch-Abdeckung Karbonstahl Niedertemperatur-Schwarzverchromung

J1 Arm

Aluminiumdruckguss

Design-Beschichtung

J1 Gelenkhalterung

Aluminiumdruckguss

Design-Beschichtung

J1 Gelenkhalterungs-Abdeckung Edelstahl Design-Beschichtung
J2 Unter-Abdeckung Aluminium Hell eloxiert
J2 0S-Gehduse Aluminium Schwarz eloxiert

J2 Hauptarm

Aluminiumdruckguss

Design-Beschichtung

J2 Arm-Abdeckung

Aluminiumdruckguss

Design-Beschichtung

J2 Kerbzahn-Abdeckung

Aluminiumdruckguss

Design-Beschichtung

Schnellanschluss-Winkel

Harz (PBT, POM), vernickeltes Messing

Rundmetall-Stecker

Vernickeltes Zink, Gummi (CR)

Externes Anschlussfeld

Edelstahl

Schnellanschluss, Verbundteil-Spitze

Harz (PBT, POM), Gummi (NBR),
vernickeltes Messing

Kabelerdung

Harz (Nylon 66), Gummi (NBR)

Kabelummantelung

Vinylchlorid (PVC)

Schnellanschluss-Winkel

Harz (PBT, POM), vernickeltes Messing

Geschwindigkeitsregler

Harz (PBT, POM), vernickeltes Messing

Faltenbalg-Flansch

Aluminium

Schwarz eloxiert

Faltenbalg

Urethan

Lagergehduse B

Aluminium

Hell eloxiert

Kugelumlaufspindel-Kerbverzahnung

Hochkarbonhaltiger Chromlagerstahl

Niedertemperatur-Schwarzverchromung

Anschlagring

Edelstahl

PREBRBEEIR @ | @ FEEREFEEVEVEWEEE

Beweglicher Stopper Karbonstahl Niedertemperatur-Schwarzverchromung
Platte A (Faltenbalg) Edelstahl

AuBenbolzen und -schraube Edelstahl

Externe Dichtung (O-Ring, abdichtend) Gummi (NBR)

Externer Oldichtring Gummi (FKM)

3 3 Hauptteil-Materialien




Hauptteil-Materialien

| IXA-4NSW4511/4NSW60 1 |

i
Il

20

19

Externe Komponenten

Name Material Verarbeitung

J1 Grundrahmen Aluminiumdruckguss Design-Beschichtung
J1 Grundrahmen-Flansch Aluminium Schwarz eloxiert

J1 Arm L/ L-600 Aluminiumdruckguss Design-Beschichtung
J1 Arm U/ U-600 Aluminium Design-Beschichtung
J1 Gelenkhalterung Aluminiumdruckguss Design-Beschichtung
J1 Gelenkhalterungs-Abdeckung Edelstahl Design-Beschichtung
J2 Zwischenflansch Aluminium Schwarz eloxiert

J2 Hauptrahmen

Aluminiumdruckguss

Design-Beschichtung

J2 Gelenkhalterung

Aluminiumdruckguss

Design-Beschichtung

J2 Abdeckung L

Aluminiumdruckguss

Design-Beschichtung

J2 ZR Staub-Abdeck-Flansch

Aluminium

Design-Beschichtung

ZR Staub-Abdeckung

Stranggepresstes Aluminium-Rundrohr

Design-Beschichtung

ZR ZR Staub-Abdeck-Kappe

Aluminium

Design-Beschichtung

J2 Abdeckung U

Aluminiumdruckguss

Design-Beschichtung

J2 Nutzer-Anschlussfeld

Edelstahl

Design-Beschichtung

Rundmetall-Stecker

Vernickeltes Zink, Gummi (CR)

Schnellanschluss, Verbundteil-Spitze

Harz (PBT, POM), Gummi (NBR),
vernickeltes Messing

Externes Anschlussfeld

Edelstahl

Design-Beschichtung

Kabelerdung

Harz (Nylon 66), Gummi (NBR)

Kabelummantelung

Vinylchlorid (PVC)

Schnellanschluss-Winkel

Harz (PBT, POM), vernickeltes Messing

Geschwindigkeitsregler

Harz (PBT, POM), vernickeltes Messing

Faltenbalg Urethan
Lagergehduse B Aluminium Hell eloxiert
Stellring Aluminium Hell eloxiert

PREBEB @ B O PFEPEIEPELEVPL®EEICIE

Kugelumlaufspindel-Kerbverzahnung

Hochkarbonhaltiger Chromlagerstahl

Niedertemperatur-Schwarzverchromung

AuBenbolzen und -schraube

Edelstahl

Externe Dichtung (O-Ring, abdichtend)

Gummi (NBR)

Oldichtring

Gummi (FKM)
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Hauptteil-Materialien

IXA Staub-/Spritzwassergepriifte AuBBenteil-Materialen
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Name Material Verarbeitung
J1 Grundrahmen Aluminiumdruckguss Design-Beschichtung
J1 Grundrahmen-Flansch Aluminium Hell eloxiert
J1 Verstarkerflansch Aluminium Schwarz eloxiert
J1 Kabelkasten Aluminium Design-Beschichtung
J1 Gelenkhalterung Aluminiumdruckguss Design-Beschichtung .
J1 Gelenkhalterungs-Abdeckung Harz (ABS) Design-Beschichtung [Nickel-Uberzug]
J1 Arm Aluminium Design-Beschichtung
J1 Armend-Abdeckung Harz (ABS) Design-Beschichtung [Nickel-Uberzug]
J1 Anschlagblock Edelstahlguss
Bolzenadapter Karbonstahl Dreiwertiges Chrom
J2 Motor-Abdeckung Harz (ABS) Design-Beschichtung [Nickel-Uberzug]

Externe Komponenten

J2 Hauptarm

Aluminiumdruckguss

Design-Beschichtung

J2 Nebenarm

Aluminiumdruckguss

Design-Beschichtung

J2 Abdeckung M Aluminium Design-Beschichtung

J2 Arm-Abdeckung U Harz (ABS) Design-Beschichtung [Nickel-Uberzug]
J2 Arm-Abdeckungs-Abstandshalter | Aluminium Hell eloxiert

J2 Bedien-Panel Aluminium Hell eloxiert

J2 Arm-Abdeckung L Harz (ABS) Design-Beschichtung [Nickel-Uberzug]
Faltenbalg Urethan

Faltenbalg-Grundplatte U/L Aluminium Hell eloxiert
Faltenbalg-Aufspannplatte Edelstahl

Faltenbalg-Oberplatte U/L Aluminium Hell eloxiert

Kugelumlaufspindel-Kerbverzahnung

Hochkarbonhaltiger Chromlagerstahl

Niedertemperatur-Schwarzverchromung

Schnellanschluss, Verbundteil-Spitze

Harz (PBT, POM), vernickeltes Messing

VCP Abdeck-Kappe

Vinylchlorid (PVC)

Externes Anschlussfeld

Aluminium

Hell eloxiert

SlsEREEEEEEEEEEEEE RSSO

Kabelerdung

Harz (Nylon 66), Gummi (NBR)

Kabelummantelung

Vinylchlorid (PVC)

AuBenbolzen und -schraube

Edelstahl

Externe Dichtung (O-Ring, abdichtend)

Gummi (NBR)

Externer Oldichtring

1. Achse: Gummi (FKM) / 2. Achse: Gummi (NBR)

*[ ] steht fiir die Optionsauswahl COP (Harz-Gehiusedeckel mit Nickel-Uberzug).
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Optionen

Optionen

Optionen

Harz-Gehiusedeckel mit Nickel-Uberzug

CoP

Mit dieser Option wird der Harz-Gehausedeckel mit einem Nickel-Uberzug versehen.
Es besteht die Gefahr, dass sich die Farbe je nach Einsatzumgebung ablost, z. B. wenn andere Flissigkeiten als Wasser auf den Roboter
gespritzt werden. Die Verwendung eines Harz-Deckels mit flissigkeitsbestandiger Beschichtung verbessert die Korrosionsbestandigkeit.
* Siehe ,Hauptteil-Materialien” auf S. 35 bzgl. der Komponenten mit Nickel-Uberzug.

Optionen Einzel-Gerateeinheit

Einzel-Gerateeinheit
Serie T Typcode Metallkappe Optionen
s P Flansch | fir Nutzg'r)- Nutzerkabel Ver'r)ohrung/
verkabelung Verdrahtung N X
3015 Optionen Verrohrung und Verdrahtung
Staub-/ "
Spritzwasser- 30010 IXCFLT _ Bezeichnung Modellcode
geschiitzter NSW 4500 Schutzflansch fiir externe Verdrahtung IXA-PFL-EW-1
XA Hoch- 600 IXA- CB-IXA-
geschwin- 8000 MC-1 | USROOO-CS Seitenstrebe fiir 200 mm - Z-Achse | IXAW-SST-ZW-1
digkeitstyp 1000000 . Z-Achs-Verdrahtung 400 mm - Z-Achse | IXAW-SST-ZW-2
St piz IXA-FL1 Oberstrebe fr 200 mm- Z-Achse | IXA-TST-ZW-1
eeer | NHW 12040 Z-Achs-Verdrahtung 400 mm - Z-Achse | IXA-TST-ZW-2

Flansch

Wird verwendet bei Anbringung eines Objekts an der Vertikal-Achs-Spitze.

I Einzel-Geriteeinheit IX'FL'1 I Einzel-Gerateeinheit IXA_FL_1

(Gewicht Gerateinheit: 0.21 kg / Material: Aluminium) (Gewicht Gerédteinheit: 2.0 kg / Material: Stahl)

[
020 %
4-05.5 072
~

© | Q@ R e |
R A N ] @@
| il i ﬁ ) JE i
N == 4 \\\\‘>>7,’/ ” 250 h7
034h7 i 0118

Metallkappe fiir Nutzerverkabelung

Eine Kappe zur Stecker-Abdeckung bei Nutzerverkabelung
am oberen Bedien-Panel.

I Einzel-Gerateeinheit IXA_ M c _1

(Gewicht Gerateinheit: 0.01 kg / Material: Zinklegierung mit Nickel-Uberzug)
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Optionen

Nutzerkabel

Das Nutzerkabel wird mit dem D-Sub-Stecker verbunden fiir die Nutzerverkabelung am Riickwand-Anschlussfeld.

"eve. GB-IXA-USROITII-CS . Linge 15 m. Bespet 5025 m

einheit Hilsencode | Farbe| Signal | Pin-Nr. e — Pin-Nr. | Signal |Signall Hilsencode
. - Ul [Blau| U1 1 - : 1 U1 3
[Steuerungsseitig] [Achsseitig] Uz |weiss| 02 5 ; ; 5 vz s
150 . L ) U3 [Geb| U3 3 3 u3 4
U4 |Weiss U4 4 4 U4 10
Us [Grin| Us 5 5 Us 9
U6  |Weiss uée 6 6 uée 15 U
U7 [Rot [ U7 7 7 u7 1
U8 [Weiss| U8 8 8 us 6
U9 [Violett] U9 9 - 9 U9 1
— | = = [ o3 {Weiss) 013 — | 16
LED+24V | Blau | LED+24V [ 14 : : 14 [ | 21
LED+24V | Braun| LED+24V ; - 15 | v | 7
FG |Schwarz| FG * Abschirmung wird an Abdeckung
f by mittels Schelle geklemmt.

15 i
Einzeldraht Masse- Abschir-
leiter mung

*PIN-Nr. 14 und 15 kénnen nicht fiir den staub-/spritzwassergeschiitzten Typ verwendet werden.

Schutzflansch fiir externe Verdrahtung

Dieser Flasch wird eingesetzt, um die externe Verdrahtung am Roboter zu schiitzen.
* Dieser Schutzflansch und der D-Sub-Stecker fiir das Riickwand-Anschlussfeld kdnnen
nicht gleichzeitig verwendet werden.

I Einzel-
enze | XA-PLF-EW-1
einheit
(Gewicht Gerateinheit: 0.6 kg /
Material: Aluminium, Stahl)

(Hinweis) Dieser Modellcode steht fiir ein Stiick
des Flansches. Bei der Bestellung ist die
benétigte Stiickzahl anzugeben.

Seitenstrebe fiir Z-Achs-Verdrahtung

Diese Seitenstrebe dient zur Verdrahtung der Z-Achse bei Nichtnutzung des Hohlteils der Achsen-Spitze.

I Einzel-Gerateeinheit

IXA-SST-ZW-1

(200 mm - Z-Achse)
(Gewicht Gerédteinheit: 0.8 kg / Material: Stahl)

IXA-SST-ZW-2 'L

(400 mm - Z-Achse)
(Gewicht Gerateinheit: 0.9 kg /
Material: Stahl) !

80)

uﬁ&m [T s

Oberstrebe fiir Z-Achs-Verdrahtung

Dies ist eine Hilfsstrebe zur Verdrahtung des Nutzer-Anschluss-Panels hin zum Gelenkbiigel U fiir den Betrieb der Z-Achse.

I Einzel- IXA-TST-ZW-1 (200 mm - Z-Achse) (Gewicht Gerateinheit: 0.2 kg / Material: Stahl)

Gerdte-

einheit IXA-TST-ZW-Z (400 mm - Z-Achse) (Gewicht Gerateinheit: 0.25 kg / Material: Stahl)
Gelenkbtigel U ~
Z-Achs-Hub 400 mm)

(Z-Achs-Hub 200 mm)

(

4

Detailansicht

(200)

(400)

200

vonT

Detailansicht
von U
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Ersatzteile

Schematische Darstellung der Ersatzteile

IXA-4NSW3015

—

6=

(@ O-Dichtring (Keilformabdeckung J2)
@ O-Dichtring (Armdeckel J2)
(® Balg-Wartungseinheit

IXA Ersatzteilmodell-Liste

Die Nummern in der Tabelle entsprechen denen in der schematischen Darstellung.

Nr. Teilebezeichnung Modellcode Bemerkungen
@® O-Dichtring (Keilformabdeckung J2) | IXAW-OR1-30-2

@ O-Dichtring (Armdeckel J2) IXAW-OR2-30-2

® Balg-Wartungseinheit IXAW-JBA-304560-180

Ersatzteile 3 8



Ersatzteile

Schematische Darstellung der Ersatzteile

IXA-4NSW45L 1]
IXA-4NSW60L 1]

@\;

Fir Hub 180 (3) E——
. -Dichtring (Staubschutzhaube ZR-Achse)
Fir Hub 330 @ (2 Dichtung (L-Armdeckel J2)
(3 Balg-Wartungseinheit (fiir Hub 180)
(@) Balg-Wartungseinheit (fiir Hub 330)

IXA Ersatzteilmodell-Liste

Die Nummern in der Tabelle entsprechen denen in der schematischen Darstellung.

Nr. Teilebezeichnung Modellcode Bemerkungen
@® O-Dichtring (Staubschutzhaube ZR-Achse) | IXAW-OR-4560-34

@ Dichtung (L-Armdeckel J2) IXAW-PK-4560-2

® Balg-Wartungseinheit IXAW-JBA-304560-180 Fir Z-Achs-Hub 180 mm
@ Balg-Wartungseinheit IXAW-JBA-4560-330 Fiir Z-Achs-Hub 330 mm

3 9 Ersatzteile



Ersatzteile

Schematische Darstellung der Ersatzteile

IXA-4NSW80L1[]

IXA-4NSW1000L1[]
IXA-4NHW12040

Fiar Hub

400 (5)

(D Dichtung (externes Anschlussfeld)

(@ Dichtung (Motor-Abdeckung J2)

(3 Dichtung (Armdeckel J2)

@ Balg-Wartungseinheit (fir Hub 200)
(® Balg-Wartungseinheit (fir Hub 400)

IXA Ersatzteilmodell-Liste

Die Nummern in der Tabelle entsprechen denen in der schematischen Darstellung.

Nr. Teilebezeichnung Modellcode Bemerkungen
® Dichtung (externes Anschlussfeld) IXAW-PK1-80100120

@ Dichtung (Motor-Abdeckung J2) IXAW-PK2-80100120-2

® Dichtung (Armdeckel J2) IXAW-PK3-80100120-2

@ Balg-Wartungseinheit IXAW-JBA-80100120-200 Fiir Z-Achs-Hub 200 mm
® Balg-Wartungseinheit IXAW-JBA-80100120-400 Fiir Z-Achs-Hub 400 mm

Ersatzteile I 0



XS E L' RAX/SAX Steuerung

Programmsteuerung fiir SCARA-Roboter

__model |
XSEL - | - L J - L J ] - [ JJ = [ ]J=- 3

Serie Typ SCARA- Netzwerk-Typ . E/A-T(Ep E/A-Kabel- Spannungs-
‘ Grundroboter-Typ (Einschub 1) (Elnschub 2) (Einschub 1) (Einschub 2) lange versorgung
3-Achs-SCARA- + 4NSW3015 IXA-4NSW3015 Nicht belegt Nicht belegt Kein Kabel
1-Achs-Spezifikation / UNSIZEIER XA-4NSW4518 EtherNet/IP 32 Eingénge / 16 Ausgange (NPN 2 m (Standard
4-Achs-SCARA-Spezifikation e !ng?nge usg?nge (NPN) m (Standard)
3 AChs SCARA—+ 4NSW4533 IXA-4NSW4533 EtherCAT 16 Eingéange / 32 Ausgange (NPN) 3m
1-Achs-Global-Spezifikation / 4NSW6018 IXA-4NSW6018 48 Eingange / 48 Ausgénge (NPN) 5m
4-Achs-SCARA-Global-Spezifik. — -
(gemaB Sicherheitskategorie) 4NSW6033 IXA-4NSW6033 Nicht belegt 32 Eingange / 16 Ausgénge (PNP)
4NSW8020 IXA-4NSW8020 DeviceNet 16 Eingange / 32 Ausgénge (PNP)
4NSW8040 IXA-4NSW8040 CC-Link 48 Eingange / 48 Ausgénge (PNP) 3
a2y IXA-4NSW10020 CC-Link IE Field (*) Die geeigneten Netzwerk- und E/A-Karten-Einschiibe
4NSW10040 IXA-4NSW10040 PROFIBUS-DP konnen zusammen genutzt werden.
N EW 2000 XA-ANHW12040 (*) EP und CIE konnen nicht gleichzeitig verwendet werden.

chliessbarer Ac

Zusatzachsen kdnnen nicht an Hochgeschwindigkeits-SCARA-Roboter (inkl. Staub/Spritzwasserschutz-Ausfiihrung) angeschlossen werden.

Limitierung zusatzlic

Systemkonfiguration
Il XSEL-RAX/SAX

Feldnetzwerk
ption .
DeviceNet
PC-Software I I I CC-Link
(Siehe S 44) - CC-Link IE Field
*(P) = PC-seitig, © = Steuerungsseitig PROFIBUS-DP
Fiir XSEL-RAX Wird mit der Steuerung geliefert ] EtherCAT
(P)RS-232C—(©RS-232C ) . EtherNet/IP
<Modell: IA-101-X-MW> Handprogrammiergerét - Blindstecker
(BUSB—©RS-232C (Siehe 5.43) (Siehe S 45) .—|
<Modell: IA-101-X-USBMW> <Modell: TB-02-C1> <Modell: DP-2> T
USB—(©OUSB/Ethernet P N
@Model%AJ 01-N> Wird mit der Steuerung geliefert Wird mit der Steuerung geliefert
Fiir XSEL-SAX AC-Versorgungs-Steck- PEA-Kabel
(PRS-232C~(ORs-232C verbinder (Siehe S 45) (Siehe S 45)
é '\’l‘gée_'%ﬁgé’/’E'tﬁ‘:r'x‘::’> <Modell: GMSTB2.56-STF-7.62> <Modell: CB-X-PIO/PIOH020>

Standard: 2 m

(Wird bei PEA-Steuerungsspezifikation
mitgeliefert)

<Modell: PC4/6-STF-7.62>

<Modell:1A-101-N> fiir Hochleistungs-Steuerungstyp

Wird mit der —p
PC-Software geliefert N
Erweiterte Bewegungs- PCON/ACON/

Kommunikationskabel steuerung SCON-CB

<Modell: CB-ST-A2MWO050-EB> (fiir SAX) (Kabel ist kundenseitig bereitzustellen) (MECHATROLINK lI-Spezifikation)

<Modell: CB-ST-ETMWO050-EB> (fiir RAX) I_
Not Aus- o Not-Aus-Beschaltung | * Bitte kontaktieren Sie IAl bzgl. Einzelheit

5m > Itte kontaktieren Sie zgl. Einzelheiten

Schalter D I‘ZII;)LO(/a:sCChluss Dreiphasig (vom Kunden bereitzustellen) | des Not-Aus-Schaltkreises.

USB/Ethernet-Kabel (Kabel ist kundenseitig bereitzustellen)

Steuerungsanschluss Einphasig  » gej Anschluss an die Stromversorgung sind die folgenden Filter u.4. einzusetzen:
230 VAC « Empfohlene Storfilter

Dreiphasig: TAC-20-683 (Hersteller: COSEL)
Spannungsversorgung fiir Einphasig: NBH-20-432 (Hersteller: COSEL)
24ypDC  Bremsschalter

Fiir die Armlangen 800/1000/1200 sind die folgenden Stérfilter zu verwenden:
Wird mit der Steuerung geliefert

| Wird mit dem Bremswiderstandsmodul geliefert

[Dreiphasig: NF3030C-SV (Hersteller: Soshin Electric)]
- Empfohlener Ringkern

@ IXA-Serie Bremswiderstandskabel 1T m ESD-R-25 (Hersteller: NEC TOKIN)
Bremsschalter-Anschluss * Empfohlene Klemmfilter
(Siehe S. 45) :Ateuerungsspann;:é;:}fCA;I’HS035-|1I33(:<(Herstelller:dTDK) )
: : otorspannung: RFC-H13 (Hersteller: Kitagawa Industries
SN Bremswiderstandsmodul <Modell: FMC1.5/ Fr die Armlangen 800/1000/1200 sind die folgenden Klemmfilter zu verwenden:
- . . 2-ST-3.5-RF> [Motorspannung: E045R401938 (Hersteller: SEIWA)]

Fir die erforderllc'he Anz'ahl an Bremswider- - Empfohlener Uberspannungsschutz

standsmodulen siehe Seite 43. E/A-Spannungsversorgung  preiphasig: RAV-781BXZ-4
24VDC Einphasig: RAV-781BWZ-2A (Hersteller: Okaya Electric)

Wird mit der Steuerung geliefert

E/A-System-Kurzschluss-Anschluss
(Siehe S 45)
<Modell: FMC1.5/10-5T-3.5 (XSEL)>

41 XSEL-RAX/SAX



XS E L' RAX/SAX Steuerung

Technische Daten

Steuerungstyp

RAX ‘ SAX

Motorleistung

100 W ~ 1000 W

Anzahl steuerbarer Achsen

1.~ 4. Achse: SCARA-Roboter

Max. Ausgangsleistung
angeschlossener Achsen

Dreiphasig 2400 W ‘ Dreiphasig 2400 W / Dreiphasig 3600 W (Armlénge 800/1000/1200)

Eingangsspannung Steuerung Einphasig 230 VAC £10%
Netzfrequenz 50/60 Hz
Dielektrische Min. 10 MQ

Spannungsfestigkeit

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

Durchschlagsspannung

1500 VAC (1 Minute)

Leistung (max.)

4NSW3015:4259.1 VA
4NSW450][0: 3998.9 VA
4ANSW60LI[: 4160.3 VA
4NSW80[1[: 9315.2 VA
4NSW1000100: 9315.2 VA
4NHW12040: 8388.8 VA

4NSW3015:4259.1 VA
4NSW45[][]: 3998.9 VA
4NSW60L][: 4160.3 VA

Positionserfassung

Batterielos-absolut

Sicherheitsschaltung

Keine Redundanz méglich Parallele Redundanz moglich

Antriebsabschaltung

Internes Abschaltrelais Externer Sicherheitsschaltkreis

Not-Aus-Eingang

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

Freigabe-Eingang

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

Geschwindigkeitseinstellung

Ab 1 mm/s, oberer Grenzwert abhangig 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

36666

Permanent-Datenspeicher

Flash-ROM + nichtflichtiger RAM (FRAM): keine Stiitzbatterie flir Systemspeicher (Knopfzelle) erforderlich

Dateneingabe

Handprogrammiergerat oder PC-Software

Standard-E/As

2 Module kénnen 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-RS232C-Port (D-sub, 9-polig), Ethernet (RJ-45)

Erweiterungsfunktion
Bewegungsregelung

Bis zu 32 Achsen kénnen an folgende mit MECHATROLINK Ill kompatible Steuerungen angeschlossen werden:
SCON-CA/CB, PCON-CB, ACON-CB, DCON-CB und MCON-C

Feldnetzwerk-Kommunikation

DeviceNet, CC-Link, CC-Link IE Field, PROFIBUS-DP, EtherNet/IP, EtherCAT

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, 5~ 85 % RH (nicht kondensierend, nicht gefrierend), Vermeidung von aggressiven Gasen und extremen Feinstaub

Versorgungsleistung und Warmeabgabe

Die Stromversorgungsleistung und die abgegebene Warmemenge ist anhand der untenstehenden Formel zu berechnen.
Zu Einzelheiten bzgl. Versorgungsleistung, Leistungsaufnahme und Leistungsverlusten eines SCARA-Roboters siehe Betriebshandbuch.

Nennleistung [VA] = Summe der Motorleistungen [VA] + Leistungsaufnahme des Steuerungsteils [VA]
Warmemenge [W] = Summe der Leistungsverluste [W]

+ {Summe der Eigenverbrauchsleistungen [VA] x 0.7 (Wirkungsgrad) x 0.6 (Leistungsfaktor)}

XSEL-RAX/SAX 4 2



XS E L' RAX/SAX Steuerung

Die folgenden SCARA-Roboter-Steuerungen besitzen die Gehause-MaBe der 8-Achs-Spezifikation, ~ A°Zacmnsensndberunsereebsie dounloadba
www.iai-automation.com

gy -~ Steuerung
SCARA Rob-oter Vorderansicht Seitenansicht
Modellreihe Typ Spezifikation
RAX Dreiphasig a8
NSW3015
NSW45[1C]
NSW60IC] .
Dreiphasig EEE 4 1Al
SAX - 1253
viioe g L
NEW 12040 (Hochleistungstyp) Ehk @ @u DD
358 A5

Bremswiderstandsmodul
il RESU'1 (Standard-Spezifikation) Modell RESUT | RESUD-1

RESUD 1 Gewicht ca. 0.4 kg
= 1 (Hutschienenmontage-Spezifikation i .
( ge-op ) Elnge.balfter Rege 2350 80W
nerativwiderstand
Montagemethode Befestigungsgewinde | Hutschienenmontage
Anschlusskabel Steuerung CB-ST-REUO10

Beschreibung

Dieser Widerstand wandelt den beim Abbremsen des Motors erzeugten Riickstrom in Warme um. Obwohl die Steuerung bereits Giber einen eingebauten Brems-
widerstand verfiigt, kann dessen Kapazitat bei zu groBer Last auf der Vertikalachse nicht mehr ausreichend und ein weiterer Bremswiderstand erforderlich sein.

Stlickzahl-Richtwerte

Modell Er;?]rzdae;lllac:e <RESU-1> ¢ E <RESUD-1> o 15, gs
Bremswiderstanden : = 1
3015 ; ra
. o i o
45000 3 Stiick sls slall :
NSW | 600000 4 Stiick . 27
g0t 7 Stiick . :
10000 — 5
NHW | 12040 10 Stiick +e &

.
=

Touchpanel-Handprogrammiergerat I Speziﬁkation

Modell TB - 02 ( D )- I:‘ * Fir den Einsatz gemaB Sicherheitskategorie wird Nennspannung 24VDC

zusatzlich der HPG (Handprogrammiergerat)-Adapter 5
und der Blindstecker benatigt. Weitere Informationen Leistungsaufnahme max. 3.6 W (max. 150 mA)

siehe Touch-Panel-Handprogrammiergerat-Prospekt. Umgebende 0~40°C
Betriebstemperatur
Umgebende 85 % RH (ni :
o ) ) Betriebsfeuchtigkeit 5~85 % RH (nicht kondensierend)
Teach-Einrichtung mit Funktionen St P20
wie Positionseingabe, Probebetrieb 5 m e 4709 (our Gehause T8.02)

und Uberwachung. 00 10
CB-TB1-X002  CB-SEL-5JS002

CBzgl. der aktuellen Versionsunterstiitzung kontaktieren Sie IAI)
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XS E L' RAX/SAX Steuerung

PC-Teaching-Software

.. Bzgl. der aktuellen Versionsunterstlitzung kontaktieren Sie IAI.
W Fiir XSEL-RAX/SAX (nur Software) (oag e )
Inweis

m IA_1 01 - N Enthalt nur die PC-Software (CD-ROM). Wenn sowohl Wenn die Achse {iber den USB-Anschluss betrieben
die Steuerungs- als auch die PC-Seite tiber ein USB- werden soll, ist sicherzustellen, dass der NOT-AUS-Schalter
_ ; mit dem E/A-System-Anschluss verbunden wird.

Oqer Ethemet Ka?e.l verbunden v‘v_er(#en ?0”' wird n.ur Ohne vorhandenen NOT-AUS-Schalter ist das einen solchen

die Software bEI.WOtIg.t. Kundens.emg ist ein Kabel mit Schalter enthaltene Modell ,IA-101-X-USBMW" zu wahlen.
folgenden Spezifikationen bereitzustellen.

SEAIELE  Software (CD-ROM),
kompatibel mit
Windows: 7/8/8.1/10

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

k USB Kabel (vom Benutzer bereltzustellen)
« H
e~

L' Ethernet-Kabel (vom Benutzer bereitzustellen)
PC-Software (CD) (T[] |

B Fiir XSEL-RAX (PC-Software-Kit mit Anschlusskabel [+ NOT-AUS-Box])
Hinweis
m IA-1 01 'X' MW[' E B] * * Eine Steuerung gemdB Sicherheitskategorie 4 erfordert das Modell 1A-101-XA-MW.

Die Software beinhaltet Funktionen | «kann nicht firr den Steuerungstyp XSEL-SAX verwendet werden.

Beschreibun N T
: Softwarg (CD BON.D’ fiir die Eingabe von Pr99rammen/ *Wenn ein PC-Anschlusskabel fiir Wartungszwecke bestellt werden soll, ist das
kompatibel mit Windows: 7/8/8.1/10 Positionen, Testlauf und Uberwachung. | - Modell CB-5T-9-25-Q zu wihlen. Fiir eine zusétzliche Not-Aus-Beschaltung mit
*|A-101-X-MW-EB: Die erweiterten Funktionen zur Anschluss an die NOT-AUS-Box ist das Modell CB-ST-E1TMWO050-EB zu wéhlen.
Modell-Set mit PC-Software, PC-Anschluss- Fehlerbeseitigung helfen, die
2

kabel NOT-AUS- . ! I«
abel (5 m) + NOT-AUS-Box Inbetriebnahmezeit zu verkiirzen.

| Windows-Unterstiitzung: 7/8/8.1/10

"v:-ﬁ — [
[——

PC- Software (CD) RS232C-Kabel
CB-ST-E1TMWO050-EB
Of ¢ &=

NOT-AUS-Box

G’O

B Fiir XSEL-RAX (PC-Software-Kit mit Anschlusskabel + USB-Kabel + USB-Adapter [+ NOT-AUS-Box])
| Modell | - Y. - * [VEZE] Ein USB-Adapter wird an das R5232C-Kabel angeschlossen, um die
IA 1 01 X USBMW[ EB] Anwendung tber den USB-Anschluss des PC's zu betreiben.
USB-Kabel USB-Adapter RS232C-Kabel
- CB-SEL-USB030  IA-CV-USB CB-ST-ETMWO050-EB
5m
V’ ¢ [(——] LI =|;

PC-Software (CD)

*|A-101-X-USBMW-EB: O ‘
Modell-Set mit PC-Software, PC-Anschlusskabel (5 m),

USB-Adapter, USB-Kabel (3 m) + NOT-AUS-Box
NOT-AUS-Box

| Windows-Unterstiitzung: 7/8/8.1/10

M Fiir XSEL-SAX (PC-Software-Kit mit Anschlusskabel [+ NOT'AUS-BOX]) * Kompatibel mit Sicherheitskategorie 4

Hinweis
m IA-1 01 -XA- Mw [ - E B] * * Nur fuir das PC-Anschlusskabel ist das Modell CB-ST-9-25-Q
Die Software beinhaltet Funktionen fiir die 3 ur ei stzli i

) or zu wahlen. Fiir eine zusatzliche NOT-AUS-Box ist das Modell
*1A-101-XA-MW-EB: Eingabe von Programmen/Positionen, Testlauf CB-ST-A2MWO050-EB zu wahlen. Ohne Teaching-Tool ist der
und Uberwachung. Die erweiterten Funktionen

Modell-Set mit PC-Software, PC-Anschluss- 2ur Fehlerbeseitigung helfen, die Inbetriebnahmezeit mit der SteuerurTg gell?ferte Blindstecker DP-2 an den
kabel (5 m) + NOT-AUS-Box 2u verkiirzen. Zusitzlich ist das PC-Anschlusskabel | Handprogrammiergerét-Anschluss zu klemmen.
fiir einen redundanten Not-Aus-Schaltkreis

ausgelegt, welcher der Sicherheits-
- kategorie 4 entspricht.
5 — 5m
—KJn (=

| Windows-Unterstiitzung: 7/8/8.1/10

4
%

PC-Software (CD)

RS232C-Kabel
CB-ST-A2MWO050-EB
Of ¢ o—

NOT-AUS-Box

XSEL-RAX/SAX 4 4



XS E L' RAX/SAX Steuerung

Die folgenden Teile sind im Lieferumfang der Steuerung enthalten. Bei Verlust kénnen kénnen diese als Einzelteil nachgekauft werden.

AC-Spannungsversorgungs- AC-Spannungsversorgungs-
Anschluss Anschluss
I Modell GMSTB2.56-STF-7.62 I Modell PC4/6-STF-7.62

Fiir XSEL-SAX Hochleistungs-Steuerungstyp

Blindstecker E/A-System-Kurzschluss-
I Modell DP-2 Anschluss
I Modell FMC1.5/10-ST-3.5(XSEL)

Pro Steuerung werden zwei Einheiten benotigt.

Bremsschalter-Anschluss
I Modell FMC1.5/2-ST-3.5-RF

Netzwerk-Anschluss
Fur DeviceNet Fir CC-Link

1 Modell SMSTBZ.S/S-STF-S.OSAU(DV) Abschlusswiderstand mit 110Q/130Q
I Modell MSTB2.5/5-STF-5.08AU

PEA-Flachbandkabel (NPN/PNP)
Enthalten bei Spezifikation mit E/A-Typ ,N1/P1" oder ,N2/P2" und E/A-Kabelldnge.

Modell: CB-X-PIOI:I D D * 000 sperzifiziert die Kabelldnge (L). Langen bis zu 10 m sind moglich. Beispiel: 080 =8 m

XGA4M-5030-T (OMRON)

Nr. | Farbe |Querschnitt| Nr. | Farbe |Querschnitt| Nr. | Farbe |Querschnitt
L 1 Braun 1 18 Grau 2 35 Griin 4
| | Rot 1 19 | Weiss2 36 | Blau4
‘ 3 Orange 1 20 | Schwarz 2 37 Violett 4
4 Gelb 1 21 Braun 3 38 Grau 4
5 Griin 1 22 Rot 3 39 Weiss 4
6 Blau 1 23 | Orange3 40 | Schwarz 4
Ohne Stecker 7| Violett1| o, 24 | Gelb3 41 | Brauns | Flach-
lach- — Flach- band-
8 Grau 1 band- 25 Griin 3 band- 42 Rot 5 label
9 Weiss 1 kabel 26 Blau 3 kabel 43 | Orange 5

(pressge-

10 | Schwarz 1 (p;esssﬂe‘-) 27 Violett 3 (p}:esssﬂe‘- 44 Gelb5 | schweiBt)
(orderansicht) Flachkabel (50 Adern) 1| Braun2 | *™ 28 | Graus | ™™ 745 | Grans

2 Rot 2 29 Weiss 3 46 Blau 5
13| Orange 2 30 | Schwarz3 47 | Violett5
1 Gelb 2 31 Braun 4 48 Grau 5
15 Griin 2 32 Rot 4 49 Weiss 5
16 Blau 2 33 | Orange4 50 | Schwarz5
17 Violett 2 34 Gelb 4

Mehrpunkt-PEA-Flachbandkabel (NPN/PNP)

Enthalten bei Spezifikation mit E/A-Typ ,N3/P3" und E/A-Kabellange.

Modell: CB'X'PIOH D |:| I:] * 00O spezifiziert die Kabellange (L). Lingen bis zu 10 m sind moglich. Beispiel: 080 =8 m

HIF6-100D1.27R (HIROSE)

Funktion Funktion
Externe Spannungs- Externe Spannungs-

1 {ant | - | versorqung (24 VeAnschiuss) | - | 26 | Bau3 | - | versorgung (24V-Anschiuss 51 {Bant | 300 | Alarm-Ausgang 76 | 83 | 324 | Universeller Ausgang
fiir Pin-Nr. 2~25, 51~74 filr Pin-N. 27~50, 76~99

2 | foil | 000 | Programm-Start 27 [ Vkt3| 024 | Universeller Eingang 52 | ol | 301 77 [ Vo3| 325 | Universeller Ausgang

3 [Ounge1| 001 | Universeller Eingang 28 | Gav3 | 025 | Universeller Eingang 53 [Oangel| 302 | Not-Aus-Ausgang 78 | Gaw3 | 326 | Universeller Ausgang

4| Geb1 | 002 | Universeller Eingang 29 [ Wiss3 | 026 | Universeller Eingang 54 | Geb1 | 303 | Universeller Ausgang 79 | Weiss3 | 327 | Universeller Ausgang

5 | Gint | 003 | Universeller Eingang 30 [Séwaa3] 027 | Universeller Eingang 55 | Gunl | 304 | Universeller Ausgang 80 [Shwae3| 328 | Universeller Ausgang

. 6 | 8u1 | 004 | Universeller Eingang 31 [Baunt | 028 | Universeller Eingang 56 | Baul | 305 | Universeller Ausgang 81 [ Baun | 329 | Universeller Ausgang

k4 7 [ Vktt1 | 005 | Universeller Eingang 32 | Roié | 029 | Universeller Eingang 57 [ Vet | 306 | Universeller Ausgang 82 | Aot | 330 | Universeller Ausgang

2 8 | Gaul | 006 | Universeller 33 [Oanged| 030 | Universeller Eingang 58 | Gaul | 307 | Universeller Ausgang 83 [Onnged| 331 | Universeller Ausgang

2 9 [ WessT | 007 34 | Geb4 | 031 | Universeller Eingang 50 | Weiss1 | 308 | Universeller Ausgang 84 | Geb4 | 332 | Universeller Ausgang

£ 10 [Sanar1| 008 35 | Gurd | 032 | Universeller Eingang 60 |siaz1| 309 | Universeller Ausgang 85 | Gurd | 333 | Universeller Ausgang

<) 11 [Ban2 | 009 36 | Bavt | 033 | Universeller Eingang 61 [Baur2 | 310 | Universeller Ausgang 86 | Bt | 334 | Universeller Ausgang

2] fo2 | 010 37 [ Vokt4] 034 | Universeller Eingang | o[ 62 | fot2 | 311 | Universeller Ausgang | o| 87 [Vokttd| 335 | Universeller Ausgang

273 Joanger] 011 2138 | et | 035 | UniversellerEingang | 5, [ 63 [Orge2| 312 | Universeller Ausgang_| [ 88 | Gav# | 336 | Universeller Ausgang

Flachkabel (50 Adern) 2[4 | b2 | 012 2[39 | Veiss4 | 036 | UniversellerEingang | 5 [ 64 | Geb2 | 313 | Universeller Ausgang | 3 | 89 | Weis® | 337 | Universeller Ausgang

Worderansicht) UL2651 AWG28X2 {75 [Gin2 | 013 1[40 [Wwaad| 037 | UniversellerEingang | = [65 | Gur2 | 314 | Universeller Ausgang | [ 90 |siwar4| 338 | Universeller Ausgang

16 | B2 | 014 | Universeller Eingang 41 [Bans | 038 | Universeller Eingang 66 | 8au2 | 315 | Universeller Ausgang 91 [Bans | 339 | Universeller Ausgang

Kabel 1 (Pins 1~50) 17 [Voktt2| 015 | Universeller Eingang 42 | ot | 039 | Universeller Eingang 67 | Vet2| 316 | Universeller Ausgang 92 | Aots | 340 | Universeller Ausgang

18 | Gau2 | 016 | Universeller Eingang 43 [Omges| 040 | Universeller Eingang 68 | Gav2 | 317 | Universeller Ausgang 93 [Onnge5| 341 | Universeller Ausgang

@ 19 [ Viss2 | 017 | Universeller Eingang 44 | Gebs | 041 | Universeller Eingang 69 [ Weisi2 | 318 | Universeller Ausgang 94 | Gebs | 342 | Universeller Ausgang

Kabel 2 (Pins 51~100) 20 [Scwea| 018 | Universeller Eingang 45 | Gins | 042 | Universeller Eingang 70 [Shwan2] 319 | Universeller Ausgang 95 | Gurs | 343 | Universeller Ausgang

21 [ Baun3 | 019 | Universeller Eingang 46 | Baus | 043 | Universeller Eingang 71 [ B3 | 320 | Universeller Ausgang 96 | 8us | 344 | Universeller Ausgang

22 | fot3 | 020 | Universeller Eingang 47 | Vkt5| 044 | Universeller Eingang 72 | o3 | 321 | Universeller Ausgang 97 [ Voet5| 345 | Universeller Ausgang

23 [Oange3| 021 | Universeller Eingang 48 | Gaws | 045 | Universeller Eingang 73 [Onnge3[ 322 | Universeller Ausgang 98 | Gaus | 346 | Universeller Ausgang

24 | Geb3 | 022 | Universeller Eingang 49 | Wiss5 | 046 | Universeller Eingang 74 | Geb3 | 323 | Universeller Ausgang 99 [ Weiss5 | 347 | Universeller Ausgang

Externe Spannungs- Externe Spannungs-

25 | Gind | 023 | Universeller Eingang 50 |Swars| 047 | UniversellerEingang | - | 75 | Gin3 | - | versorgung (0V-Anschluss) | - | 100 |Schwams| - | versorgung (0V-Anschluss)

fiir Pin-Nr. 2~25,51~74 fiir Pin-Nr. 27~50, 76~99.

XSEL-RAX/SAX
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Bei Bestellung von Ersatzkabeln siehe die unten aufgefiihrten Modellbezeichnungen.

Il Tabelle der anschlieBbaren Kabel

ukt-/Modellreihe Motor-Roboterkabel (*) Enkoder-Roboterkabel (**) Bremskabel
ANSW3015
ANSW450] CB-X-MAOOO
ANSW600IC]
IXA ANSWBorD CB-X1-PALIOIO CB-IXA-BKOIOO-3
4NSW100010] CB-X-MALILIL]
ANHW12040 (1st Axis: CB-XMC-MALIIO)

(*) Das alternative EU-Motor-Roboterkabel CB-XEU-MAIOO (mit Kunststoff-Rundstecker) ist nicht an IXA SCARA-Roboter anschlieBbar.
(**) Das alternative EU-Enkoder-Roboterkabel CB-XEU1-PACICIC] (mit Metall-Rundstecker) ist nicht an IXA SCARA-Roboter anschlieBbar.

Modell: CB-X-MAD D D * OO spezifiziert die Kabellange (L). Langen bis zu 15 m sind moglich. Beispiel: 050 =5 m
L 2O | Q9 Geasastrae
16) . (Phoenix) SLP-04V (JST)
= a 3 Nr. |Signal| Farbe|Querschnitt
2 s 1 Grin| PE | 1 1 U | Rot
E : B Rot [ U |2 2 | V [Weiss|@0.75
< ‘ E ‘ = 20.75 f (gecrimpt)
— - Weiss| V |3 3 | W |Schwarg 9P
(Vorderansicht) 0" E727SICND) Schwarzl W | 4 4 | PE [Grin

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

Modell: CB-XMC-MAD D D * 000 spezifiziert die Kabelldnge (L). Langen bis zu 15 m sind maglich. Beispiel: 080 =8 m
GIC2.5/4-5TF-7.62
| L | @1 (Phoenix) YLP-04V (JST)

Querschnitt | Farbe| Signal | Nr.

Nr. | Signal |Farbe| Querschnitt

|
@ﬁ« ‘ Grin| PE | 1 1| U | Rot
4 g e Rot| U [ 2 2 |V |weiss| @1.25

| i ‘ i ] 9125 Iweiss] v_| 3 % 3 | W [schwar|(gecrimpt
3 lel—=—" : ) Schwarzl W 4 4 PE |Griin
(Vorderansicht) 1

Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels: Biegeradius r = 55 mm

* Fir diese Produktreihen ist nur ein Roboterkabel erhiltlich.
Modell: CB'X1 'PAD I:' D * 00O spezifiziert die Kabellange (L). Lingen bis zu 15 m sind méglich. Beispiel: 050 =5 m

10126-3000PE (Sumitomo 3M)

Querschnitt —Farbe Signal _Nr.
— — 0

— E;V
— oV
asy g, @y L a8 @) — s
‘ ‘ — CREEP
| ——=
—| — R 23
g — — ]
| 4 1 @ = 2| ( — — — 18
N = = — — 19
@) [ = 0 —
~| 26 @ 13 I I D = ¢ AWG26 [—— 1
® (gelotet) — I?; 2
(Vorderansicht) Vorderansicht) — Zv [ 5 XMP-09V (JST)
Otange s q
Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels: Biegeradius r = 44 mm i g0 18 & BAT
* Fur diese Produktreihen ist nur ein Roboterkabel erhaltlich. L Al L -
T i
Gelb | BKR+ | 31 d E v
Abschimung wird an Abdeck. mitels schelle gel 9 | BK+ | Gelb
Masseleiter und Abschirmgeflecht
Modell: CB'IXA'BKD I:l I:l'3 * 00O spezifiziert die Kabellange (L). Lingen bis zu 15 m sind moglich. Beispiel: 080 =8 m
40 L 40
DF3-35-2C (HIROSE) 1-1827862-5 (AMP)
Stecker ‘Kennfarbe Signal \ Pin-Nr. Pin-Nr. \ Signal ‘Kennfarbe Stecker
g A4 BKS Rot
- ' : A3 com Weiss BKRMT
w = 1 | N S ¢ S = T | T
\ i
mantel
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IXA-SCARA-Serie
Staub-/Feuchtraum-Typ
Katalog-Nr. 0223-D

Irrtimer und Anderungen als Folge des
technischen Fortschritts vorbehalten

I x INNTELLIGENT
ACTUATOR

1A1

IAl Industrieroboter GmbH
Ober der R6th 4
D-65824 Schwalbach / Frankfurt
Deutschland
Tel.: +49-6196-8895-0
Fax: +49-6196-8895-24
E-Mail: info@IAl-automation.com
Internet: 1Al-automation.com

IAl America, Inc.

IAl CORPORATION

2690 W. 237th Street, Torrance, CA 90505, U.S.A 577-1 Obane, Shimizu-Ku, Shizuoka, 424-0103 Japan
Tel.: +1-310-891-6015, Fax: +1-310-891-0815 Tel.: +81-54-364-5105, Fax: +81-54-364-5192

1Al (Shanghai) Co., Ltd IAl Robot (Thailand) Co., Ltd

Shanghai Jiahua Business Center A8-303, 808, 825 PhairojKijja Tower 12th Floor, Bangna-Trad RD.,
Honggiao Rd., Shanghai 200030, China Bangna, Bangna, Bangkok 10260, Thailand

Tel.: +86-21-6448-4753, Fax: +86-21-6448-3992 Tel.: +66-2-361-4457, Fax: +66-2-361-4456

IAl, das IAl-Logo, IntelligenActuator™ und das IntelligenActuator™-Logo sind Marken oder Produktnamen der 1Al Corporation oder ihrer Tochtergesellschaften in den USA, China, Thailand oder Deutschland
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