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Die Spltze der Industrie

Kiirzeste Zykluszeiten

* Die Messungen wurden im zyklischen Bahnbetrieb unter den
folgenden Bedingungen und Arbeitseinstellungen vorgenommen.

Betriebsbedingungen

» Transport-Last: 2 kg

Horizontale Bewegung

» Horizontaler Fahrweg: 300 mm / | | \B/ertikale
Vertikaler Fahrweg: 25 mm ewegung

Standard-Zykluszeit

Hochgeschwindig-
keits-Typ
(IXA-NSN)

Standard-Typ
(IXA-NNN)

Dauer-Zykluszeit (Dauerlaufrate 100 %)

Hochgeschwindig-
keits-Typ
(IXA-NSN)

Standard-Typ
(IXA-NNN)

0.26 s
0.38 s

0.45 s
0.55s

/

Niedrigerer Preis

Unsere neuen SCARA-Roboter sind
noch guinstiger als ihre Vorganger-
modelle.

Daneben bieten diese eine hohere
Leistungsfahigkeit und Funktionalitat.



Geringe Vibration, genaue Positionierung

Hohere Biegesteifigkeit und Steuerungsoptimierung bedeuten beim Positionsstop erheblich
weniger Nachschwingungen.

Betriebsbedingungen [X-Richtung]
Modell IXA-4NSN4518  IX-NSN5016H
} —IX — IXA
Zuladung 2 kg /\
Zyz'gi‘,:s' 0265 0295
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\
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H Stoppt punktgenau



4 Batterieloser Absolut-Enkoder als Standard-Ausriistung

Es braucht keinen Batterieersatz und damit weniger Wartung.

Vorteile von Batterielos-Absolut-Enkodern

» Kein lingerer Maschinenstillstand mehr wegen Me’ie'“e’ Absolut-Enkoder

eines Batteriefehlers (Spannungsabfalls etc.) 72 DR Crere, Wi,
» Keine Beschaffung von Ersatzbatterien nétig " undieine Referenziahrt mehr.
> Kein lastiger Batterieaustausch oder Absolut-Reset

- KeinZurtickzumilnkremental:Enkoder.,

5 Umgebungstaugliche staub-/spritzwassergeschiitzte Typen

Konform mit Schutzart IP65.

Wasser '

Staub

Bald
erhaltlich

(Kurz gefasst) Staubgeschitzt *

Frem rtikel
emdpartike Ausschluf3 von Staubablagerungen, kein Eindringen in den Baukorper.

(Kurz gefasst) Schutz gegen Strahlwasser *

Wasser Keine wirkenden Schaden bei Strahlwasser-Einfall jeglicher Richtung.

*|EC 60529

Kennzeichen fiir den Klassengrad der Schutzart
IPLIL]

Erste Ziffer
Schutz gegen Korper-Berlihrung und feste Fremdpartikel
Zweite Ziffer

Schutz gegen Wassereintritt



6 Mechanische Stuktur / Eigenschaften

| Standard-/Hochgeschwindigkeits-Typ |

Volle Gehduseabdeckung

Dieser Betriebsteil besitzt eine voll- I Patent angemeldet I
standig abgedeckte mechanische A
Struktur zum besseren Staubschutz. Eingebaute Kabel

Die Kabel sind im Achskorper
integriert fir eine geringere
| Patent angemeldet | Bauhohe und effektive

Raumausnutzung.

Doppel-Armrahmen *

Die hohere Steifigkeit sorgt fiir
weniger Vibrationen. Die verbesserte
Waérmeableitung flihrt zu kiirzeren
Dauer-Zykluszeiten.

* AuBer bei 180 mm-Armlange

Staub-/Spritzwassergeschiitzte Spezifik.

Aluminiumabdeckung

Bei direkter Wasserstrahl-Aufnahme

wird weder die Abdeckung deformiert .

noch kann Wasser nach innen dringen. EmgebaUte Kabel
Ebensowenig kommt es zu durch

KuhImittel verursachte Aufquellungen.

Doppel-Armrahmen *

* AuBBer bei 300 mm-Armldnge

Bald
erhaltlich

7 Simulations-Software

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

Messergebnis-Anzeigebereich

0.018s

Grundbetrieb im 3D-Ansicht-Fenster

3-1



8 Kontrollfunktionen durch die Steuerung

B Nachgiebigkeitsregelung
Regelt die Roboterbewegung nachgiebig durch Erkennung externer Krafte und hilft beim Einfligen
des Werkstlicks durch Reduzierung der Kontaktkraft zum Zeitpunkt des Einfligens.

(Beispiel) Positionierungsfehler beim Einsetzen eines Stifts in ein Bauteil (Werkstlick).

Normalsteuerung Nachgiebigkeitsregelung
Der Stift kollidiert mit der abgeschragten Kante Der Stift bewegt sich entlang der abgeschrég-
des Einstecklochs, was ein Einfligen verhindert. ten Flache, was ein Einfligen mdglich macht.

Einfligen

Einfligen

Fehler

O.K.

Ny y

Werkstiick Werkstiick

[Hinweis]

* Werkstlicke dirfen je Einsatzbedingungen nicht verfiigt werden.

* Ein Neigungswinkel zur Z-Achse kann nicht nachgefiihrt werden.

* Abhdngig vom Werkstiickmaterial und der Bohrung kénnen Beschddigungen auftreten.

* Nicht anwendbar bei 180 mm-Armlénge und staub-/spritzwassergeschtzter Spezifikation.

B Kollisionsschutzfunktion

Wenn der SCARA-Roboter eine Kollision mit einem Objekt erkennt, wird der Betrieb sofort unterbrochen.
Im Fall einer Kollision werden somit Schaden am Greifer, Werkstiick und dem Roboter verringert.

Wenn ein Kollisionsgrad den eingestellten Kollisionsmelde-
grad Uberschreitet, wird dies als Kollision beurteilt.

Kollisionsgrad

Kollisions-
erkennung Kollisions-
P <+ melde-
grad
Zeit

* Fehlerausgabe

Steuerung

[Hinweis]
* Eine Sicherheitsgarantie fir den menschlichen Korper ist ausgeschlossen.
* Dies ist eine Hilfsfunktion zur Schadenzbegrenzung an Peripheriegeraten o. dgl., wobei Schaden nicht zu 100 % zu verhindern sind.

* Nicht anwendbar bei 180 mm-Armlénge und staub-/spritzwassergeschitzter Spezifikation.



Highspeed - Transport zu Touch-Panel-Priifkasten

Werkstticke werden kombiniert mit einem 1-Achs-
Roboter vorwarts, riickwarts, nach links und rechts
Uber einen weiten Arbeitsbereich transportiert.

Highspeed - Teilemontage mit Transport

2 SCARA-Roboter wirken effizient im jeweils anderen
Arbeitsbereich mit zur Vermeidung unniitzer Zyklen.

Highspeed - Pick & Place von Feder mit Druckknopf

Bauteile kdnnen in Hochstgeschwindigkeit von der
Teilezuflihrung aufgenommen und plaziert werden.




Modellreihen

Achs- Armlénge (mm) Hf'b Standard-| Dauer- Max. Ref
Typ Modell o vertikale | 7uy ) czeit Zykluszeit| Zuladung | Referenz:
Arm 1 Arm2 Achse (s) (s) (k) seite
(mm)
IXA-3NNN1805 3-achsig »S6-1
80 100 50 0.26 0.45 1
IXA-4NNN1805 4-achsig »S6-1
IXA-3NNN3015 3-achsig »S7
120 180 150 3
IXA-4NNN3015 4-achsig »S7
IXA-3NNN4518 3-achsig »S9
180
- 4-achsi
Standard- IXA-4NNN4518 achsig - - ; »S9
Typ IXA-3NNN4533 3-achsig bso
330 0.38 0.55
IXA-4NNN4533 4-achsig >S9
IXA-3NNN6018 3-achsig »S11
180
IXA-4NNN6018 4-achsig »S11
350 250 6
IXA-3NNN6033 3-achsig »S11
330
IXA-4NNN6033 4-achsig PS11
IXA-3NSN3015 3-achsig »S13
120 180 150 8
IXA-4NSN3015 4-achsig »S13
IXA-3NSN4518 3-achsig »S15
180
IXA-4NSN4518 4-achsig »S15
200 250 10
Hoch- .
geschwin- IXA-3NSN4533 3-achsig 50 06 0as »S15
digkeits- IXA-4NSN4533 4achsig bSi5
Typ
IXA-3NSN6018 3-achsig »S17
180
IXA-4NSN6018 4-achsig »S17
350 250 12
IXA-3NSN6033 3-achsig »S17
330
IXA-4NSN6033 4-achsig »S17
g IXA-4NSW3015 4achsig| 155 | 145 150 038 | 069 6 | psig
Staub-/ IXA-4NSW4518 180 »S183
Spritzwasser- 4-achsig| 200 250 0.38 0.55 8
geschiitzter IXA-4NSW4533 330 »S183
Hoch-
geschwin- IXA-4NSW6018 180 »S18-5
digkeits- 4-achsig| 350 250 0.38 0.57 10
Typ IXA-4NSW6033 330 »S18-5




Modellbezeichnungen und Optionen

IXA —

3NNN1805
4NNN1805
3NNN3015
4NNN3015
3NNN4518
4NNN4518
3NNN4533
4NNN4533
3NNN6018
4NNN6018
3NNN6033
4NNN6033
3NSN3015
4NSN3015
3NSN4518
4NSN4518
3NSN4533
4NSN4533
3NSN6018
4NSN6018
3NSN6033
4NSN6033

4NSW3015

4NSW4518
4NSW4533
4NSW6018
4NSW6033

(Beispiel

Typ

Serie

=

Kabellénge

3-Achs-Standardtyp / Armlénge 180 mm / Vertikal-Achse 50 mm

4-Achs-Standardtyp / Armldnge 180 mm / Vertikal-Achse 50 mm

3-Achs-Standardtyp / Armlénge 300 mm / Vertikal-Achse 150 mm

4-Achs-Standardtyp / Armldnge 300 mm / Vertikal-Achse 150 mm

3-Achs-Standardtyp / Armlénge 450 mm / Vertikal-Achse 180 mm

4-Achs-Standardtyp / Armlénge 450 mm / Vertikal-Achse 180 mm

3-Achs-Standardtyp / Armlénge 450 mm / Vertikal-Achse 330 mm

4-Achs-Standardtyp / Armldnge 450 mm / Vertikal-Achse 330 mm

3-Achs-Standardtyp / Armlénge 600 mm / Vertikal-Achse 180 mm

4-Achs-Standardtyp / Armldnge 600 mm / Vertikal-Achse 180 mm

3-Achs-Standardtyp / Armlénge 600 mm / Vertikal-Achse 330 mm

4-Achs-Standardtyp / Armldnge 600 mm / Vertikal-Achse 330 mm

3-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp / Armlange 300 mm / Vertikal-Achse 150 mm

4-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp / Armldnge 300 mm / Vertikal-Achse 150 mm

3-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp / Armlange 450 mm / Vertikal-Achse 180 mm

4-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp / Armlénge 450 mm / Vertikal-Achse 180 mm

3-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp / Armlange 450 mm / Vertikal-Achse 330 mm

4-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp / Armlédnge 450 mm / Vertikal-Achse 330 mm

3-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp / Armlange 600 mm / Vertikal-Achse 180 mm

4-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp / Armlénge 600 mm / Vertikal-Achse 180 mm

3-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp / Armlange 600 mm / Vertikal-Achse 330 mm

4-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp / Armldnge 600 mm / Vertikal-Achse 330 mm

Staub-/Spritzwassergeschtitzter 4-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp /
Armlénge 300 mm / Vertikal-Achse 150 mm

Staub-/Spritzwassergeschiitzter 4-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp /
Armlange 450 mm / Vertikal-Achse 180 mm

Staub-/Spritzwassergeschiitzter 4-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp /
Armldnge 450 mm / Vertikal-Achse 330 mm

Staub-/Spritzwassergeschtitzter 4-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp /
Armlange 600 mm / Vertikal-Achse 180 mm

Staub-/Spritzwassergeschtitzter 4-Achs-Hochgeschwindigkeitstyp /
Armlénge 600 mm / Vertikal-Achse 330 mm

— L]

Optionen

T2

Passende Steuerung

T2 XSEL-RAX/SAX

Warnleuchte

* Nur erhaltlich fur Standard-Typ mit
Armlangen von 300/450/600 mm.

N Ohne Kabel

10m

Spezifizierte Lange (in Stufen
von 1 m), Maximalldnge 15 m

Optionsbeschreibung

LED-Warnleuchte (nur Standardtyp)

5L 5m [OL:

Im Bedarfsfall ist eine LED-Anzeige installierbar,

Beschreibung  die unter bestimmten Bedingungen aufleuchtet,
(Standard fon bei Hochgeschwindigkeitstyp)

Modelloption fiir einzelne Gerate-Einheit

Optionscode  LED

i Metallkappe fiir
Serie Typ Flansch Nutzerverkabelung
1805 IX-FL-4
NNN 3015
450101
6011 -
IXA 3015
NSN 4511 IX-FL-1
IXA-MC-1
Metallkappe fiir
Nutzerverkabelung
Kappe zur Stecker-
Abdeckung bei

Nutzerverkabelung
an der Oberseite.

IXA-MC-1

"IXA-3NNN4518-5L-T2-LED
| | |

Achs-Anzahl: Armlange: Kabelldnge:
3 Achsen 450 mm 5m Steuerung: Option:
XSEL-RAX/SAX  Warnleuchte
Achs-Typ: Hub Vertikal-Achse:
Standard 180 mm



IXA SCARA-Roboter

IXA - 3NNN1805 / 4NN

IXA- [ ] NNN 18

B Modellspezifikationen

Serie - Anzahl der Achsen Typ Armlénge
3:3Achsen Standard-Typ ~ 18:180 mm
4:4 Achsen

* Steuerung ist nicht enthalten.

Vertikale Achse:

o

Armlange:

180

Batterie-
los=
Absolut

Standard-
Typ

N1805

-

05

Hub Vertikal-Achse
5:50 mm

T2

N: Ohne Kabel T2: XSEL-RAX/SAX
5L:5m
10L: 10 m

OL: Spezifizierte Lénge (Léngenstufen 1 m)

Erlduterungen zu (Hinweis 1) bis (Hinweis 9) siehe S. 19.

(Hinweis 10) Der einstellbare Maximalwert fiir die Beschleunigung/Verzégerung héngt ab vom Gewicht,
der Lage und dem Verfahrweg des zu transportierenden Objekts.
Ein Dauerbetrieb mit Maximalwert-Einstellung kann zu einem Uberlastfehler fiihren.
Fiir den Dauerbetrieb ist entweder der Wert fiir die Beschleunigung/Verzogerung zu senken
oder, entsprechend den Referenzwerten fiir die empfohlenen Dauerbetriebseinstellungen,
eine angemessene Stillstandszeit nach jeder Beschleunigung/Verzégerung einzuhalten.

(Hinweis 11) Wenn der Motor oder die Steuerung ersetzt werden, muss ein Absolut-Reset erfolgen.
Fir den Absolut-Reset der Rotationsachse (4. Achse) ist als KalibriermaR eine Absolut-
Reset-Vorrichtung (Optionsmodell: JG-IXA2) erforderlich.

Modellspezifikation

3. Achse (vertikal) .
ik 4. Achse (Rotat
n Positionier- | Geschwindigkeit | Standard- | Dauer- N Druckkraft-Steuer- Zlc,|;5esi(g: ;;?n)
Modell Achs- Ié;m; IMotor— Arbeits- | wiederhol- im Zykluszeit | Zykluszeit l;r(z?st bereich (N) *
Konfiguration (mg\) elz‘t’\l;)ng bereich | genauigkeit | Punkt-zu-Punkt- ‘ (s)' ; (s)‘ (Hinwgeis4) @i | Usiga Zulissiges Zuléss.
(Hinweis 1) Betrieb (Hinweis 3)| (Hinweis 3) G | C 1t | Traghet Dreh-t
o momen
(Hinweis 2) (Hinweis 5) | (Hinweis 5) |(kgm?) (Hinweis 6) ~ (Nom)
[3-Achs-Spezifikation] Achsel|  Arm 1 80 50 +125° 0010 mm %ﬁﬁi:‘gmﬁ
o | T 540/540 °/s
IXA-3NNN1805- (D] -T2 Adse2|  Arm 2 100 | 50 | +145 /5
- . Gestindgk 2Am) | 56| 045 1 400 50 0.004 035
[4-Achs-Spezifikation] Achse3| Vertikale Achse - 50 50mm | +0.010mm| 850 mm/s
IXA-4NNN1805- -T2 Achse4| Rotationsachse - 50 +360 ° +0.01° 1600 °/s

Hinweis: SCARA-Roboter kénnen nicht im Dat
Erkldrung der Ziffern: Kabelldnge

Kabelldngen

ieb mit max. Gesct Beschleunigung arbeiten. Siehe ab S. 20 bzgl. der zulassigen Betriebsbedingungen.

* Die Druckkraft hat Auswirkung auf die Geschwindigkeitsbegrenzung. Fir Einzelheiten hierzu kontaktieren Sie IAl.

Allgemeine Spezifikation

Typ Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
5L(5m) Enkoder-Typ Batterieloser Absolut-Enkoder
Standardkabel — - 5
10L (10 m) Verdrahtung g)| 10-adrig (9 Adern + Abschirmung) AWG25 (nom. 30V / max. 1 A)
1L (1 m) ~4L (4 m) Verrohrung ferseitig) | Pneumatik (aussen @4, innen @2.5) x 3 (maximaler Betriebsdruck 0.6 MPa)

6L (6 m) ~9L (9 m)

Warnleuchte (Hinweis 7) | 1 kleine gelbe LED-Leuchte (24 VDC-Spannungsversorgung erforderlich)

11L (11 m) Bremsschalter (Hinweis 8) | Bremsschalter zur Vermeidung des Herabfallens der Vertikal-Achse
Spezialldngen 12L (12 m) Zulassiges Lastmoment | 0.5 N-m

13L (13 m) Umgebungstemp./Feuchtigk.| Temperatur: 0 ~ 40 °C, Feuchtigkeit: 20 ~ 85 % RH (nicht kondensierend)

14L (14 m) Schutzart P20

15L(15m) Einheitsgewicht (kg) | 3-Achs-Spezifikation: 5.8 kg, 4-Achs-Spezifikation: 6.2 kg

[3-Achs-Sperzifikation] - Motorkabel: 3 - Enkoderkabel: 3 - Bremskabel: 1
[4-Achs-Spezifikation] - Motorkabel: 4 - Enkoderkabel: 4 - Bremskabel: 1

Optionen fiir Einzeleinheit

Code
IX-FL-4

Bezeichnung Referenzseite

Siehe S.6

Flansch

(Hinweis) Bitte separat bestellen.

IXA-3NNN1805/4NNN1805

Gerduschpegel (Hinweis 9) max. 80 dB




IXA SCARA-Roboter

Abmessungen
CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar. )0) 3D
WWW.inteIIigentactua Qreu CAD CAD M.E.: Mechanischer Endpunkt
S.E.: Hub-Endpunkt
D-sub-Steckverbinder fiiy NutzerVerdrahtung Bezugs-
(9-polig, Steckbuchse M2 flache M3, Tiefe 6 (fur Erdleiter)

Querschnitt: AWG5, 10-adrig ¥Q:Adrig + Abschirm.)

w gl
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7 | 0 \ﬁ ; Detailansicht von K
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8 Nkt —— 1t =/ & Bohrungen an Rahmenmontageflache
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‘
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| 1
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I
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.l ‘ l- LED-Leuchte
' | : 2-M3, Tiefe 6 (Farbe Gelb)
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I
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™ ;M.E. H
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[ . \ (100) [
Bezugsflache 149.5 28.7) | (Kabel- 2-04 Luftrohr-
anschluss- Schnellkupplung
215 Bereich) Bremsdchalter
Motorkabel- Bremska
rrJﬁ'l Anschluss Anschluss
@ 65" Tiefe 6
(von Rahmenmontage-
i lache] \>
| LI
&

LZ v iz 5 . ) D-sub-Steckverbinder
N % - Querschnitt - Detailansicht von Q fiir Nutzer-Verdrahtung
) ! - ; L S P! - (15-polig, Steckbuchse M2.6)

T vonZ-Z \“ = Y = LangIOCher R;ihmen Querschnitt: AWG25, 10-adrig
50 J 26 H7\R@ssloch, Tiefe 6 montageflache Detailansicht von X \&:2drig +Abschirmung)

Detailansicht von P Enkoderkabel-

Anschluss Riickwand-Anschlussfeld

Arbeitsbereich Linksarm-System Arbeitsbereich Rechtsarm-System

(¥) Zum Betrieb der LED-Leuchte ist ein 24 VDC-Ausgangssignal der
Steuerung mit der anwenc itigen LED-Ansct ne zu verdrahten.

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

N reiphasig _ _ ® iehe

XSEL-RAX/SAX 8 230 VAC b Etheri'et/IP |(je nach Steuerungstyp) | .24
EtherCAT~

IXA-3NNN1805/4NNN1805



IXA SCARA-Roboter

IXA - 3NNN3015 /4NN

Batterie-
los=
Absolut

Standard-

Typ

N3015

IXA- [ ] NNN 30

B Modellspezifikationen

Serie = Anzahl der Achsen Typ Armlénge
3:3 Achsen Standard-Typ  30:300 mm
4:4 Achsen

* Steuerung ist nicht enthalten.

5 [ 1- T2 - []

Hub Vertikal-Achse - = g - Option
15:150 mm N: Ohne Kabel T2: XSEL-RAX/SAX Siehe Options-
5L:5m tabelle unten.
10L: 10 m

OL: Spezifizierte Lange (Langenstufen 1 m)

Erlduterungen zu (Hinweis 1) bis (Hinweis 9) siehe S. 19.

(Hinweis 10) Der einstellbare Maximalwert fiir die Beschleunigung/Verzégerung héngt ab vom Gewicht,
der Lage und dem Verfahrweg des zu transportierenden Objekts.
Ein Dauerbetrieb mit Maximalwert-Einstellung kann zu einem Uberlastfehler fiihren.
Fiir den Dauerbetrieb ist entweder der Wert fiir die Beschleunigung/Verzégerung zu senken
oder, entsprechend den Referenzwerten fiir die empfohlenen Dauerbetriebseinstellungen,
eine angemessene Stillstandszeit nach jeder Beschleunigung/Verzégerung einzuhalten.

(Hinweis 11) Wenn der Motor oder die Steuerung ersetzt werden, muss ein Absolut-Reset erfolgen.
Fur den Absolut-Reset der Rotationsachse (4. Achse) ist als Kalibriermal eine Absolut-
Reset-Vorrichtung (Optionsmodell: JG-IXA1) erforderlich.

Modellspezifikation

3. Achse (vertikal) .
Max. 4. Achse (Rotat
n Positionier- | Geschwindigkeit | Standard- | Dauer- N Druckkraft-Steuer- Zlc,|;5esi(g: ;;?n)
o Achs- Iéi:\m; IM°t°" Arbeits- | wiederhol- im Zykluszeit | Zykluszeit l;r(z;’“ bereich (N) *
Konfiguration (mg\) elz‘t’\l;)ng bereich | genauigkeit | Punkt-zu-Punkt- ‘ (s)' ; (s)‘ (Hinwgeis4) @i | Usiga Zulissiges Zuléss.
(Hinweis 1) Betrieb (Hinweis 3)| (Hinweis 3) G | G 1t | Traghet Dreh-t
o momen
(Hinweis 2) (Hinweis 5) | (Hinweis 5) |(kgem?) (Hinweis 6) ~ (Nom)
[3-Achs-Spezifikation] Adset]  Arm 1 120 | 400 | £135° | o10mm Tvermondy
o | T 660/660 °/s
IXA-3NNN3015-[@)]-T2 - Achse2|  Arm 2 180 | 200 +142 (Gescwindgh 12Am) | 2 055 3 60.0 100 0.06 32
[4-Achs-Spezifikation] Achse3| Vertikale Achse - 100 150 mm | +0.010mm | 1400 mm/s
IXA-4NNN3015-[0]- T2 - (2] [iches| Rotationsachse| - 100 | +360° | +0.005° 1600 °/s

Hinweis: SCARA-Roboter kénnen nicht im Dat

Erkldrung der Ziffern: Kabelldnge Option

Kabellangen

ieb mit max. Gesct Beschleunigung arbeiten. Siehe ab S. 20 bzgl. der zulassigen Betriebsbedingungen.

* Die Druckkraft hat Auswirkung auf die Geschwindigkeitsbegrenzung. Fir Einzelheiten hierzu kontaktieren Sie IAl.

Allgemeine Spezifikation

Typ Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
5L(5m) Enkoder-Typ Batterieloser Absolut-Enkoder
Standardkabel — = s
10L (10 m) Verdrahtung g)| 10-adrig (9 Adern + Abschirmung) AWG24 (nom. 30V / max. 1 A)
1L (1 m) ~4L (4 m) Verrohrung ferseitig) | Pneumatik (aussen @4, innen @2.5) x 3 (maximaler Betriebsdruck 0.6 MPa)

6L (6 m) ~9L (9 m)

Warnleuchte (¥) (Hinweis 7)| 1 kleine gelbe LED-Leuchte (24 VDC-Spannungsversorgung erforderlich)

11L (11 m) Bremsschalter (Hinweis 8) | Bremsschalter zur Vermeidung des Herabfallens der Vertikal-Achse
Spezialldngen 12L (12 m) Zuléssiges Lastmoment | 4.5 N-m

13L (13 m) Umgebungstemp./Feuchtigk.| Temperatur: 0 ~ 40 °C, Feuchtigkeit: 20 ~ 85 % RH (nicht kondensierend)

14L (14 m) Schutzart P20

15L(15m) Einheitsgewicht (kg) | 3-Achs-Spezifikation: 21 kg, 4-Achs-Spezifikation: 22 kg

[3-Achs-Sperzifikation] - Motorkabel: 3 - Enkoderkabel: 3 - Bremskabel: 1
[4-Achs-Spezifikation] - Motorkabel: 4 - Enkoderkabel: 4 - Bremskabel: 1

Code
LED

Referenzseite
Siehe S. 6

Bezeichnung

Warnleuchte

Optionen fur Einzeleinheit

Code
IX-FL-1

Referenzseite
Siehe S.6

Bezeichnung

Flansch

(Hinweis) Bitte separat bestellen.

IXA-3NNN3015/4NNN3015

Gerdauschpegel (Hinweis 9) max. 80 dB

(¥) Ausstattung mit Warnleuchte, wenn die LED-Option ausgewahlt wird.
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Detailansicht von Spitze A

Querschnitt von B-B

Arbeitsbereich Rechtsarm-System Arbeitsbereich Linksarm-System

(¥) Zum Betrieb der LED-Leuchte ist ein 24 VDC-Ausgangssignal der Steuerung mit der anwenderseitigen LED-Anschlussklemme zu verdrahten.

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

N reiphasig _ _ iehe

XSEL-RAX/SAX 8 230 VAC b aoaall Etheritet/IP (e nach Steuerungstyp) | S.24
EtherCAT~

IXA-3NNN3015/4NNN3015



IXA SCARA-Roboter

3NNN4518 /4NNN4518
3NNN4533 / 4NNN4533

IXA -

Batterie-

Standard- T

Typ

IXA - []
- Anzahl der Achsen

3:3 Achsen
4:4 Achsen

B Modellspezifikationen

Serie

* Steuerung ist nicht enthalten.

45

Typ Armlénge

Standard-Typ ~ 45:450 mm

T2

Hub Vertikal-Achse - = g - Option
18:180 mm N: Ohne Kabel T2: XSEL-RAX/SAX Siehe Options-
33:330 mm 5L:5m tabelle unten.

10L: 10 m

OL: Spezifizierte Lange (Langenstufen 1 m)

Erlauterungen zu (Hinweis 1) bis (Hinweis 9) siehe S. 19.

(Hinweis 10) Der einstellbare Maximalwert fiir die Beschleunigung/Verzégerung héngt ab vom Gewicht,
der Lage und dem Verfahrweg des zu transportierenden Objekts.
Ein Dauerbetrieb mit Maximalwert-Einstellung kann zu einem Uberlastfehler fiihren.
Fiir den Dauerbetrieb ist entweder der Wert fiir die Beschleunigung/Verzégerung zu senken
oder, entsprechend den Referenzwerten fiir die empfohlenen Dauerbetriebseinstellungen,
eine angemessene Stillstandszeit nach jeder Beschleunigung/Verzégerung einzuhalten.

(Hinweis 11) Wenn der Motor oder die Steuerung ersetzt werden, muss ein Absolut-Reset erfolgen.
Fur den Absolut-Reset der Rotationsachse (4. Achse) ist als KalibriermalR eine Absolut-
Reset-Vorrichtung (Optionsmodell: JG-IXA1) erforderlich.

Modellspezifikation

Max. 3. Achse (vertikal) 4. Achse (Rotati
n Positionier- | Geschwindigkeit | Standard- | Dauer- Nutzl Druckkr.aft—Steuer- .ijléissesi(g: Laa:n)
Modell Achs- |5:$; IN_lottor- Arbeits- | wiederhol- im Zykluszeit | Zykluszeit u(lt(zg)ast bereich (N) *
Konfiguration €ISWUNG | horeich | genauigkeit | Punkt-zu-Punkt- (s) (s) A Ob: Unterer Tl Zulass.
(o) w) (Hinweis 1) Betrieb (Hinweis 3) | (Hinweis 3) (Hinweis 4) A erer-t c it | T .u assiges Dreh-
T N moment
(Hinweis 2) (Hinweis 5) | (Hinweis 5) | (kg-m?) (Hinweis 6)|  (Nem)
[3-Achs-Spezifikation] Achsel|  Arm 1 200 400 +137° {_45\/3 rgmé)s
im Verbuni
IXA-3NNN4518-[0]-2-[2)] 0010mm | 30610 s
[IXA-3NNN4533 - “T2- Achse2 Arm 2 250 200 +137° (Geschwindigk. 1/2. Arm)
0.38 0.55 3 55.0 100 0.05 32
[4-Achs-Spezifikation] Adhse3 VeA“;]ka'e - 100 [;gg iy | £0010mm | 1200 mm/s
IXA-4NNN4518-[@)]-T2-[@] chse
[IXA-4NNN4533 - [D]- T2 - [2] et R";it\';’ens' - 100 | +360° | +0.005° 20005

Erklarung der Ziffern: Kabellange Option

Hinweis: - SCARA-Roboter kdnnen nicht im Dauerbetrieb mit max. Geschwindigkeit/Beschleunigung arbeiten. Siehe ab S. 20 bzgl. der zuléss. Betriebsbedingungen.

« Der Wert in [ ] gilt fiir Modelle mit einer Vertikalachse von 330 mm. Die anderen Spezifikationen gelten fiir beide 180/330 mm-Vertikalsachs-Modelle.
* Die Druckkraft hat Auswirkung auf die Geschwindigkeitsbegrenzung. Fiir Einzelheiten hierzu kontaktieren Sie IAI.

Kabelldangen

Allgemeine Spezifikation

Typ Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
5L(5m) Enkoder-Typ Batterieloser Absolut-Enkoder
Standardkabel — - .
10L (10 m) Verdrahtung 1 g)| 10-adrig (9 Adern + Abschirmung) AWG24 (nom. 30V / max. 1 A)
1L (1 m)~4L (4 m) Verrohrung jerseitig) | Pneumatik (aussen @6, innen @4) x 3 (maximaler Betriebsdruck 0.6 MPa)
6L (6 m)~9L(9m) Warnleuchte (¥) (Hinweis 7)| 1 kleine gelbe LED-Leuchte (24 VDC-Spannungsversorgung erforderlich)
11L (11 m) Bremsschalter (Hinweis 8) | Bremsschalter zur Vermeidung des Herabfallens der Vertikal-Achse
Spezialldngen 12L (12 m) Zulassiges Lastmoment | 8.3 N-m
13L(13m) Umgebungstemp./Feuchtigk.| Temperatur: 0 ~ 40 °C, Feuchtigkeit: 20 ~ 85 % RH (nicht kondensierend)
14L (14 m) Schutzart 1P20
15L (15 m) Einheitsgewicht (kg) 3-Achs-Spezifikation: 25,5 kg, 4-Achs-Spezifikation: 27 kg

[3-Achs-Spezifikation] - Motorkabel: 3 - Enkoderkabel: 3 - Bremskabel: 1
[4-Achs-Spezifikation] - Motorkabel: 4 - Enkoderkabel: 4 - Bremskabel: 1

Bezeichnung Code

Referenzseite

Warnleuchte LED

Siehe S.6

Optionen fiir Einzeleinheit

[ Bezeichnung [ Code [

Referenzseite |

| Flansch | IX-FL-1 |

Siehe S.6 |

(Hinweis) Bitte separat bestellen.

IXA-3NNN4518/3NNN4533/4NNN4518/4NNN4533

Gerauschpegel (Hinweis 9)

max. 80 dB

(*) Ausstattung mit Warnleuchte, wenn die LED-Option ausgewahlt wird.
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*Werte in [ sind MaBe fiir Modelle mit einer Vertikalachse yon 330 mm.
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Arbeitshereich Rechtsarm-System Arbeitshereich Linksarm-System

(¥) Zum Betrieb der LED-Leuchte ist ein 24 VDC-Ausgangssignal der Steuerung mit der anwenderseitigen LED-Anschlussklemme zu verdrahten.

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

N reiphasig _ _ > iehe

XSEL-RAX/SAX 8 230 VAC b aoaall Etheritet/IP (e nach Steuerungstyp) | S.24
EtherCAT~

IXA-3NNN4518/3NNN4533/4NNN4518/4NNN453 10
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3NNN6018 /4NNN6018 —

IXA - 3NNN6033 / 4NNN6033

B Modellspezifikationen IXA - I:' NNN 60 | | B | - T2 B I:l

Serie = Anzahl der Achsen Typ Armlénge Hub Vertikal-Achse - bella: - ds g - Option
3:3 Achsen Standard-Typ  60: 600 mm 18:180 mm N: Ohne Kabel T2: XSEL-RAX/SAX Siehe Options-
4:4 Achsen 33:330mm 5L:5m tabelle unten.
10L: 10 m

* Steuerung ist nicht enthalten. OL: Spezifizierte Lange (Langenstufen 1 m)

Erlduterungen zu (Hinweis 1) bis (Hinweis 9) siehe S. 19.

(Hinweis 10) Der einstellbare Maximalwert fiir die Beschleunigung/Verzégerung héngt ab vom Gewicht,
der Lage und dem Verfahrweg des zu transportierenden Objekts.
Ein Dauerbetrieb mit Maximalwert-Einstellung kann zu einem Uberlastfehler fiihren.
Fiir den Dauerbetrieb ist entweder der Wert fiir die Beschleunigung/Verzogerung zu senken
oder, entsprechend den Referenzwerten fiir die empfohlenen Dauerbetriebseinstellungen,
eine angemessene Stillstandszeit nach jeder Beschleunigung/Verzégerung einzuhalten.

(Hinweis 11) Wenn der Motor oder die Steuerung ersetzt werden, muss ein Absolut-Reset erfolgen.
Fur den Absolut-Reset der Rotationsachse (4. Achse) ist als KalibriermalB eine Absolut-
Reset-Vorrichtung (Optionsmodell: JG-IXA1) erforderlich.

Modellspezifikation

Max. ShdE(EilE) 4. Achse (Rotation)
e || Positionier- | Geschwindigkeit | Standard- | Dauer- Nutzlast Druckkr.aft—Steuer- Zulassige Last
Modell Achs- linge I _otor- Arbeits- | wiederhol- im Zykluszeit | Zykluszeit u(k ) bereich (N) *
Konfiguration (mr?\) @IStung | poreich genauigkeit | Punkt-zu-Punkt- (s) (s) (Hinwgeis 4) Oberer Unterer Zulissiges Zulass.
w) (Hinweis 1) Betrieb | (Hinweis 3), (Hinweis 3) G| G| Tl e
T momen
(Hinweis 2) (Hinweis 5) | (Hinweis 5) |(kgsm?) (Hinweis 6)|  (Nem)
[3-Achs-Spezifikation] Achsel|  Arm 1 350 600 +137° 5934 mm/s
(im Verbund)
IXA-3NNN6018-[@]- T2 -[@] £0010mm | 007400 s
[IXA-3NNN6033 - “T2- Acse2|  Arm 2 250 200 +140 (Geschwindigk. 1./2. Arm)
. i . 0.38 0.55 6 110.0 25.0 0.06 32
[4-Achs-Spezifikation] Adhse3 VeA“;]ka'e - 200 [;gg oy | £0010mm | 1600 mm/s
IXA-4NNN6018-[0)] -T2 - [@] : chse
otations-
- ]-12- - 4360 ° oy o o
[IXA-4NNN6033 T2 Ached 0 %O 100 | +360 +0.005 2000°/s
. . N ) Hinweis: - SCARA-Roboter kdnnen nicht im Dauerbetrieb mit max. Geschwindigkeit/Beschleunigung arbeiten. Siehe ab S. 20 bzgl. der zuléss. Betriebsbedingungen.
Erklarung der Ziffern: Kabelldnge Option «Der Wertin [ ] gilt fiir Modelle mit einer Vertikalachse von 330 mm. Die anderen Spezifikationen gelten fiir beide 180/330 mm-Vertikalsachs-Modelle.

* Die Druckkraft hat Auswirkung auf die Geschwindigkeitsbegrenzung. Fiir Einzelheiten hierzu kontaktieren Sie IAI.

Kabelldangen Allgemeine Spezifikation

Typ Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
5L(5m) Enkoder-Typ Batterieloser Absolut-Enkoder
Standardkabel T - -
10L (10 m) Verdrahtung g)| 10-adrig (9 Adern + Abschirmung) AWG24 (nom. 30V / max. 1 A)
1L (1 m) ~4L (4 m) Verrohrung ferseitig) | Pneumatik (aussen @6, innen @4) x 3 (maximaler Betriebsdruck 0.6 MPa)
6L (6m)~9L(9m) Warnleuchte (*) (Hinweis 7)| 1 kleine gelbe LED-Leuchte (24 VDC-Spannungsversorgung erforderlich)
11L (11 m) Bremsschalter (Hinweis 8) | Bremsschalter zur Vermeidung des Herabfallens der Vertikal-Achse
Spezialldngen 12L (12 m) Zuldssiges Lastmoment | 8.3 N-m
13L (13 m) Umgebungstemp./Feuchtigk.| Temperatur: 0 ~ 40 °C, Feuchtigkeit: 20 ~ 85 % RH (nicht kondensierend)
14L (14 m) Schutzart IP20
15L (15 m) Einheitsgewicht (kg) 3-Achs-Spezifikation: 30,5 kg, 4-Achs-Spezifikation: 32 kg
[3-Achs-Spezifikation] - Motorkabel: 3 - Enkoderkabel: 3 - Bremskabel: 1 Gerauschpegel (Hinweis 9) max. 80 dB

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

(*) Ausstattung mit Warnleuchte, wenn die LED-Option ausgewahlt wird.

Bezeichnung Code Referenzseite
Warnleuchte LED Siehe S.6
Optionen fiir Einzeleinheit
Bezeichnung [ Code [ Referenzseite |
|Flansch | IX-FL-1 | Siehe S.6 |

(Hinweis) Bitte separat bestellen.

1 1 IXA-3NNN6018/3NNN6033/4NNN6018/4NNN6033
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Arbeitsbereich Rechtsarm-System

(¥) Zum Betrieb der LED-Leuchte ist ein 24 VDC-Ausgangssignal der Steuerung mit der anwenderseitigen LED-Anschlussklemme zu verdrahten.

Arbeitsbereich Linksarm-System

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

Bezeichnung ‘ Ansicht

Max. Anzahl von Referenz-

ansteuerbarer Achsen | versorgung | Position | Pulstreiber | Programm

Netzwerk *Option

Positionierpunkten seite

Oreinhasi Devicei'et 36666 Sieh
N reiphasig _ _ iehe
XSEL-RAX/SAX 8 230 VAC b Etheri'et/IP |(je nach Steuerungstyp) | .24

EtherCAT. ™

IXA-3NNN6018/3NNN6033/4NNN6018/4NNN6033



IXA SCARA-Roboter

IXA - 3NSN3015/4NSN3015

Armlange:

300

IXA - [ ] NSN 30

B Modellspezifikationen

Serie = Anzahl der Achsen Typ Armlénge
3:3 Achsen Hoch- 30:300 mm
4:4 Achsen  geschwin-
digkeits-
Typ

* Steuerung ist nicht enthalten.

15

Hub Vertikal-Achse
15:150 mm

-1 T2

N: Ohne Kabel T2: XSEL-RAX/SAX
5L:5m
10L: 10 m

OL: Spezifizierte Lange (Léngenstufen 1 m)

Erlduterungen zu (Hinweis 1) bis (Hinweis 9) siehe S. 19.

(Hinweis 10) Der einstellbare Maximalwert fiir die Beschleunigung/Verzégerung héngt ab vom Gewicht,
der Lage und dem Verfahrweg des zu transportierenden Objekts.
Ein Dauerbetrieb mit Maximalwert-Einstellung kann zu einem Uberlastfehler fiihren.
Fiir den Dauerbetrieb ist entweder der Wert fiir die Beschleunigung/Verzogerung zu senken
oder, entsprechend den Referenzwerten fiir die empfohlenen Dauerbetriebseinstellungen,
eine angemessene Stillstandszeit nach jeder Beschleunigung/Verzégerung einzuhalten.

(Hinweis 11) Wenn der Motor oder die Steuerung ersetzt werden, muss ein Absolut-Reset erfolgen.
Fir den Absolut-Reset der Rotationsachse (4. Achse) ist als KalibriermaR eine Absolut-
Reset-Vorrichtung (Optionsmodell: JG-IXA1) erforderlich.

Modellspezifikation

3. Achse (vertikal) .
ik 4. Achse (Rotat
n Positionier- | Geschwindigkeit | Standard- | Dauer- N Druckkraft-Steuer- Zlc,|;5esi(g: ;;?n)
Modell Achs- Ié;m; IMotor— Arbeits- | wiederhol- im Zykluszeit | Zykluszeit l;r(z?st bereich (N) *
Konfiguration (mg\) e'?‘:\l;)"g bereich | genauigkeit | Punkt-zu-Punkt- : (s)' ; (S)‘ (Hinwgeis 4)  Oberer Unterer Zulissiges Zulass.
(Hinweis 1) Betrieb (Hinweis 3)| (Hinweis 3) G | G 1t | Traghet Dreh-t
o momen
(Hinweis 2) (Hinweis 5) | (Hinweis 5) |(kgem?) (Hinweis 6) ~ (Nom)
[3-Achs-Spezifikation] Adsel|  Arm 1 120 600 +135° +00T0mm %&3\/@&%5
IXA3NSN3015-[0]-T2  |khed Am2 | 180 | 400 | =142° commsasiin | o | oas | s | 1000 | 250 012 12
[4-Achs-Spezifikation] Achse3| Vertikale Achse - 150 150 mm | +0.010mm | 1600 mm/s ’ ' ’ ’ ' ’
IXA-4NSN3015 - (@] -T2 Achsed| Rotationsachse | - 100 | +360° | +0.005° 1600 °/s

Hinweis: SCARA-Roboter kénnen nicht im Dat
Erkldrung der Ziffern: Kabelldnge

Kabellangen

ieb mit max. Gesct Beschleunigung arbeiten. Siehe ab S. 20 bzgl. der zulassigen Betriebsbedingungen.

* Die Druckkraft hat Auswirkung auf die Geschwindigkeitsbegrenzung. Fir Einzelheiten hierzu kontaktieren Sie IAl.

Allgemeine Spezifikation

Typ Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
5L(5m) Enkoder-Typ Batterieloser Absolut-Enkoder
Standardkabel — N 5
10L (10 m) Verdrahtung g)| 10-adrig (9 Adern + Abschirmung) AWG24 (nom. 30V / max. 1 A)
1L (1 m) ~4L (4 m) Verrohrung ferseitig) | Pneumatik (aussen @4, innen @2.5) x 3 (maximaler Betriebsdruck 0.6 MPa)

6L (6 m) ~9L (9 m)

Warnleuchte (Hinweis 7) | 1 kleine gelbe LED-Leuchte (24 VDC-Spannungsversorgung erforderlich)

11L (11 m) Bremsschalter (Hinweis 8) | Bremsschalter zur Vermeidung des Herabfallens der Vertikal-Achse
Spezialldngen 12L (12 m) Zuldssiges Lastmoment | 12 N-m

13L (13 m) Umgebungstemp./Feuchtigk.| Temperatur: 0 ~ 40 °C, Feuchtigkeit: 20 ~ 85 % RH (nicht kondensierend)

14L (14 m) Schutzart 1P20

15L (15 m) Einheitsgewicht (kg) 3-Achs-Spezifikation: 26,5 kg, 4-Achs-Spezifikation: 27,5 kg

[3-Achs-Sperzifikation] - Motorkabel: 3 - Enkoderkabel: 3 - Bremskabel: 1
[4-Achs-Spezifikation] - Motorkabel: 4 - Enkoderkabel: 4 - Bremskabel: 1

Optionen fur Einzeleinheit

Code [
| IX-FL-1 |

Referenzseite |
Siehe S.6 |

[ Bezeichnung [

|Flansch

(Hinweis) Bitte separat bestellen.

IXA-3NSN3015/4NSN3015

Gerauschpegel (Hinweis 9) max. 80 dB
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Detailansicht von Spitze A

Querschnitt von B-B

Arbeitsbereich Rechtsarm-System

(¥) Zum Betrieb der LED-Leuchte ist ein 24 VDC-Ausgangssignal der Steuerung mit der anwenderseitigen LED-Anschlussklemme zu verdrahten.

Arbeitsbereich Linksarm-System

Passende Steuerung

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

Max. Anzahl
ansteuerbarer Achsen

Steuerungs-Betriebsarten
Pulstreiber | Programm Netzwerk *Option

Spannungs-
versorgung

Bezeichnung ‘ Ansicht

Position

XSEL-RAX3/SAX3

XSEL-RAX4/SAX4

Dreiphasig
230 VAC

Devicei\'et

ig%%‘g! Etheritet/IP

EtherCAT. ™

Max. Anzahl von Referenz-
Positionierpunkten seite
41250
(je nach Steuerungstyp)
Siehe
S.24

36666
(je nach Steuerungstyp)

IXA-3NSN3015/4NSN3015



IXA SCARA-Roboter

3NSN4518 /4NSN4518 o

geschwin-
digkeits-

3NSN4533 / 4ANSN4533

B Modellspezifikationen IXA - I:' NSN 45 | | B | B T2

IXA -

Serie - Anzahl der Achsen Typ Armlénge Hub Vertikal-Achse - d = g
3:3 Achsen Hoch- 45:450 mm 18:180 mm N: Ohne Kabel T2: XSEL-RAX/SAX
4:4 Achsen  geschwin- 33:330 mm 5L:5m
digkeits- 10L: 10 m
* Steuerung ist nicht enthalten. Typ [L: Spezifizierte Lange (Langenstufen 1 m)

Erlauterungen zu (Hinweis 1) bis (Hinweis 9) siehe S. 19.

(Hinweis 10) Der einstellbare Maximalwert fiir die Beschleunigung/Verzégerung héngt ab vom Gewicht,
der Lage und dem Verfahrweg des zu transportierenden Objekts.
Ein Dauerbetrieb mit Maximalwert-Einstellung kann zu einem Uberlastfehler fiihren.
Fiir den Dauerbetrieb ist entweder der Wert fiir die Beschleunigung/Verzégerung zu senken
oder, entsprechend den Referenzwerten fiir die empfohlenen Dauerbetriebseinstellungen,
eine angemessene Stillstandszeit nach jeder Beschleunigung/Verzégerung einzuhalten.

(Hinweis 11) Wenn der Motor oder die Steuerung ersetzt werden, muss ein Absolut-Reset erfolgen.
Fur den Absolut-Reset der Rotationsachse (4. Achse) ist als KalibriermalR eine Absolut-
Reset-Vorrichtung (Optionsmodell: JG-IXA1) erforderlich.

Modellspezifikation

Max. 3. Achse (vertikal) 4. Achse (Rotati
n Positionier- | Geschwindigkeit | Standard- | Dauer- Nutzl Druckkr.aft—Steuer- .ijléissesi(g: Laa:n)
Modell Achs- Ié:mng: IN_lottor- Arbeits- | wiederhol- im Zykluszeit | Zykluszeit u(izg)ast bereich (N) *
Konfiguration €IStUNG | hareich genauigkeit | Punkt-zu-Punkt- (s) (s) el P Zuliss.
(mm) w) (Hinweis 1) Betrieb (Hinweis 3)| (Hinweis 3) tinweisd) rOberer-t rUntereL i Z.UI?SSIQES Dreh-
T N moment
(Hinweis 2) (Hinweis 5) | (Hinweis 5) |(kg-m?) (Hinweis 6)| ~ (Nem)
[3-Achs-Spezifikation] Achsel|  Arm 1 200 | 600 +137° 8282 mm/s
IXA-3NSN4518 - [1]-T2 +0010mm | [ EEEE)
[IXA-3NSN4533 - -T2 Achse2  Arm 2 250 400 +137° (Geschwindigk. 12. Arm)
0.26 045 10 1100 25.0 0.12 3.2
[4-Achs-Spezifikation] Adhse3 VeA“;]ka'e - 200 [;gg oy | £0010mm | 1600 mm/s
IXA-4NSN4518 - [ -T2 chse
[IXA-4NSN4533 -[D]-T2] Achsed R";it\';’ens' - 100 | +360° | +0.005° 2000°/s

. N . Hinweis: - SCARA-Roboter kdnnen nicht im Dauerbetrieb mit max. Geschwindigkeit/Beschleunigung arbeiten. Siehe ab S. 20 bzgl. der zuléss. Betriebsbedingungen.
Erklarung der Ziffern: Kabelldnge «Der Wertin [ ] gilt fiir Modelle mit einer Vertikalachse von 330 mm. Die anderen Spezifikationen gelten fiir beide 180/330 mm-Vertikalsachs-Modelle.
* Die Druckkraft hat Auswirkung auf die Geschwindigkeitsbegrenzung. Fiir Einzelheiten hierzu kontaktieren Sie IAI.

Kabelldangen Allgemeine Spezifikation

Typ Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
5L(5m) Enkoder-Typ Batterieloser Absolut-Enkoder
Standardkabel ~ = s
10L (10 m) Verdrahtung 1 g)| 10-adrig (9 Adern + Abschirmung) AWG24 (nom. 30V / max. 1 A)
1L (1 m)~4L (4 m) Verrohrung jerseitig) | Pneumatik (aussen @6, innen @4) x 3 (maximaler Betriebsdruck 0.6 MPa)
6L (6 m)~9L(9m) Warnleuchte (Hinweis 7) | 1 kleine gelbe LED-Leuchte (24 VDC-Spannungsversorgung erforderlich)
11L (11 m) Bremsschalter (Hinweis 8) | Bremsschalter zur Vermeidung des Herabfallens der Vertikal-Achse
Speziallangen 12L (12 m) Zuldssiges Lastmoment | 8.3 N-m
13L(13m) Umgebungstemp./Feuchtigk.| Temperatur: 0 ~ 40 °C, Feuchtigkeit: 20 ~ 85 % RH (nicht kondensierend)
14L (14 m) Schutzart 1P20
15L (15 m) Einheitsgewicht (kg) | 3-Achs-Spezifikation: 31 kg, 4-Achs-Spezifikation: 32,5 kg
[3-Achs-Spezifikation] - Motorkabel: 3 - Enkoderkabel: 3 - Bremskabel: 1 Gerauschpegel (Hinweis 9) max. 80 dB

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

Optionen fur Einzeleinheit

Bezeichnung Code Referenzseite
Flansch IX-FL-1 Siehe S.6

(Hinweis) Bitte separat bestellen.

IXA-3NSN4518/3NSN4533/4NSN4518/4NSN4533



IXA SCARA-Roboter

Abmessungen ‘

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar. )0) 3D
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*Werte in [ sind MaBe fiir Modelle mit einer Vertikalachse
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Querschnitt von B-B z !

LA Res0 R250 v D

Arbeitsbereich Rechtsarm-System Arbeitsbereich Linksarm-System

(¥) Zum Betrieb der LED-Leuchte ist ein 24 VDC-Ausgangssignal der Steuerung mit der anwenderseitigen LED-Anschlussklemme zd verdrahten.

Passende Steuerung

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

Bezeichnun Ansicht Max. Anzahl Spannungs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von Referenz-
e ansteuerbarer Achsen | versorgung | Position | Pulstreiber | Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten seite
41250
XSEL-RAX3/SAX3 3 Devicei'et (je nach Steuerungstyp)
Dreiphasig Siehe
230 VAC - - i SABEE Ether'et/IP < 24
EtherCAT 36666
XSEL-RAX4/SAX4 4 : (je nach Steuerungstyp)

IXA-3NSN4518/3NSN4533/4NSN4518/4NSN453



IXA SCARA-Roboter

IXA -

3NSN6018 / 4NSN6018
3NSN6033 /4NSN6033

Hoch-
geschwin-
digkeits-
Typ

IXA - [ ] NSN 60

B Modellspezifikationen

Serie - Anzahl der Achsen Typ Armlénge
3:3 Achsen Hoch- 60: 600 mm
4:4 Achsen  geschwin-
digkeits-
Typ

* Steuerung ist nicht enthalten.

Hub Vertikal-Achse

T2

T2: XSEL-RAX/SAX

18:180 mm N: Ohne Kabel
33:330 mm 5L:5m
10L: 10 m

OL: Spezifizierte Lange (Langenstufen 1 m)

Erlduterungen zu (Hinweis 1) bis (Hinweis 9) siehe S. 19.

(Hinweis 10) Der einstellbare Maximalwert fiir die Beschleunigung/Verzégerung héngt ab vom Gewicht,
der Lage und dem Verfahrweg des zu transportierenden Objekts.
Ein Dauerbetrieb mit Maximalwert-Einstellung kann zu einem Uberlastfehler fiihren.
Fiir den Dauerbetrieb ist entweder der Wert fiir die Beschleunigung/Verzogerung zu senken
oder, entsprechend den Referenzwerten fiir die empfohlenen Dauerbetriebseinstellungen,
eine angemessene Stillstandszeit nach jeder Beschleunigung/Verzégerung einzuhalten.

(Hinweis 11) Wenn der Motor oder die Steuerung ersetzt werden, muss ein Absolut-Reset erfolgen.
Fur den Absolut-Reset der Rotationsachse (4. Achse) ist als KalibriermalB eine Absolut-
Reset-Vorrichtung (Optionsmodell: JG-IXA1) erforderlich.

Modellspezifikation

Max. 3. Achse (vertikal) 4. Achse (Rotati
n Positionier- | Geschwindigkeit | Standard- | Dauer- Nutzl Druckkr.aft—Steuer- : ijléissesi(g: Laa:n)
Modell Achs- Ié:mng: IN_lottor- Arbeits- | wiederhol- im Zykluszeit | Zykluszeit u(izg)ast bereich (N) *
Konfiguration €IStUNG | hareich genauigkeit | Punkt-zu-Punkt- (s) (s) el P Zuliss.
(o) w) (Hinweis 1) Betrieb (Hinweis 3) | (Hinweis 3) (Hinweis 4) rOberer-t rUntereL Trs Z.UI?SSIQES Dreh-
T N moment
(Hinweis 2) (Hinweis 5) | (Hinweis 5) |(kgsm?) (Hinweis 6)|  (Nem)
[3-Achs-Spezifikation] Achsel|  Arm 1 350 750 +137° 6414 mm/s
(im Verbund)
IXA-3NSN6018 - [1]- T2 H0010mm | o
\cnse rm eschwindigk. )
[IXA-3NSN6033 - [1)]-T21 Ahe2  Arm2 | 250 | 400 | +140° (Geschindg. 12 Am) e | ous . oo | 250 o .
[4-Achs-Spezifikation] Adhse3 VeA“Lka'e - 200 [;gg oy | £0010mm | 1600 mm/s
IXA-4NSN6018 - [ -T2 chse
[IXA-4NSN6033 -[D]-T2)  |Achses R";it\';’ens' - | 100 | +360° | £0005° |  2000%s

Erklarung der Ziffern: Kabellange - Der Wertin [ ]gilt fiirr Modelle

* Die Druckkraft hat Auswirkung auf die

Kabelldangen

Hinweis: - SCARA-Roboter kdnnen nicht im Dauerbetrieb mit max. Geschwindigkeit/Beschleunigung arbeiten. Siehe ab S. 20 bzgl. der zuléss. Betriebsbedingungen.

mit einer Vertikalachse von 330 mm. Die anderen Spezifikationen gelten fiir beide 180/330 mm-Vertikalsachs-Modelle.
Geschwindigkeitsbegrenzung. Fiir Einzelheiten hierzu kontaktieren Sie IAI.

Allgemeine Spezifikation

Typ Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
5L(5m) Enkoder-Typ Batterieloser Absolut-Enkoder
Standardkabel T - -
10L (10 m) Verdrahtung g)| 10-adrig (9 Adern + Abschirmung) AWG24 (nom. 30V / max. 1 A)
1L (1 m) ~4L (4 m) Verrohrung ferseitig) | Pneumatik (aussen @6, innen @4) x 3 (maximaler Betriebsdruck 0.6 MPa)
6L (6m)~9L(9m) Warnleuchte (Hinweis 7) | 1 kleine gelbe LED-Leuchte (24 VDC-Spannungsversorgung erforderlich)
11L (11 m) Bremsschalter (Hinweis 8) | Bremsschalter zur Vermeidung des Herabfallens der Vertikal-Achse
Spezialldngen 12L (12 m) Zuldssiges Lastmoment | 8.3 N-m
13L (13 m) Umgebungstemp./Feuchtigk.| Temperatur: 0 ~ 40 °C, Feuchtigkeit: 20 ~ 85 % RH (nicht kondensierend)
14L (14 m) Schutzart IP20
15L (15 m) Einheitsgewicht (kg) 3-Achs-Spezifikation: 31,5 kg, 4-Achs-Spezifikation: 33 kg
[3-Achs-Spezifikation] - Motorkabel: 3 - Enkoderkabel: 3 - Bremskabel: 1 Gerauschpegel (Hinweis 9) max. 80 dB

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

Optionen fiir Einzeleinheit

Code |
IX-FL-1 |

Referenzseite |
Siehe S.6 |

| Bezeichnung |
| Flansch |
(Hinweis) Bitte separat bestellen.

IXA-3NSN6018/3NSN6033/4NSN6018/4NSN6033
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Abmessungen

CAD-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar. )0) 3D
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*Werte in [1sind MaBe fiir Modelle mit einer Vertikalachse von 330 mm.
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Querschnitt von B-B

Arbeitsbereich Rechtsarm-System Arbeitsbereich Linksarm-System

(¥) Zum Betrieb der LED-Leuchte ist ein 24 VDC-Ausgangssignal der Steuerung mit der anwenderseitigen LED-Anschlussklemme zu verdrahten.

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

Bezeichnun Ansicht Max. Anzahl Spannungs- Steuerungs-Betriebsarten Max. Anzahl von Referenz-
e ansteuerbarer Achsen | versorgung | Position | Pulstreiber | Programm Netzwerk *Option Positionierpunkten seite
41250
XSEL-RAX3/SAX3 3 Devicei'et (je nach Steuerungstyp)
Dreiphasig Siehe
230 VAC - - i Etheritet/IP < 24
] EtherCAT 36666
XSEL-RAX4/SAX4 4 : (je nach Steuerungstyp)

IXA-3NSN6018/3NSN6033/4NSN6018/4NSN6033



IXA SCARA-Roboter

IXA - 4NSW3015

IXA - 4 NSW 30

B Modellspezifikationen

Serie - Anzahl der Achsen Typ Armlénge
4:4 Achsen  Staub-/spritz-  30:300 mm
wassergeschiitzter
Hochgeschwin-
digkeits-Typ

* Steuerung ist nicht enthalten.

Staub-/
Spritz-
wasser-/
geschiitzt

Vertikale Achse:

15

mm

Armlange:

300

15

Hub Vertikal-Achse
15:150 mm

-

T2

N: Ohne Kabel T2: XSEL-RAX/SAX
5L:5m
10L: 10 m

OL: Spezifizierte Lange (Langenstufen 1 m)

* Bitte kontaktieren Sie IAl bzgl. Verfiigbarkeit und weiterer Details.

Erlduterungen zu (Hinweis 1) bis (Hinweis 9) siehe S. 19.

(Hinweis 10) Der einstellbare Maximalwert fiir die Beschleunigung/Verzégerung héngt ab vom Gewicht,
der Lage und dem Verfahrweg des zu transportierenden Objekts.
Ein Dauerbetrieb mit Maximalwert-Einstellung kann zu einem Uberlastfehler fiihren.
Fiir den Dauerbetrieb ist entweder der Wert fiir die Beschleunigung/Verzégerung zu senken
oder, entsprechend den Referenzwerten fiir die empfohlenen Dauerbetriebseinstellungen,
eine angemessene Stillstandszeit nach jeder Beschleunigung/Verzégerung einzuhalten.

(Hinweis 11) Eine direkte Strahlwasserlenkung auf die Faltenbélge ist zu vermeiden.
Ein g16mm-Luftrohr wird an die Luftversorgung und den Faltenbalg-Anluftanschluss an-
geschlossen, das Abluft-Schlauchende in sauberem Luftraum ohne Feuchtigkeit freigelegt.

Modellspezifikation

3. Achse (vertikal)
Max. 4. Achse (Rotation
. Positionier- | Geschwindigkeit | Standard- | Daver- | | Druckraft-Steuer- Zuléissi(ge Last )
Modell fdis: linge |eN||:tTr:g Arbeits- | wiederhob m At ity e L PR E
Konfiguration bereich | genauigkeit | Punkt-zu-Punkt- (s) (s) i Oberer | Unterer Zulissiges Zuldss.
(mm) | (W) (Hinweis 1) Betrieb (Hinweis 3) (Hinweis 3)| (Hinweis4) - G Trighei J Dreh-
(Hinweis 2) rene enew oo O moment
inweis (Hinweis 5) | (Hinweis 5) |(kgsm’) (Hinweis 6)|  (N.m)
o 5126 mm/s
Achsel|  Arm 1 155 600 +121 +0.010mm | im Verbund)
A2 Arm 2 145 | 400 | +125° S o
IXA-4NSW3015- [D)]-T2 : - 038 0.69 6 98.0 230 0.12 45
Achse3| Vertikale Achse - 200 150 mm | +0.010mm | 1500 mm/s
Achse4| Rotationsachse - 100 +360 ° +0.005 ° 1600 °/s
Hinweis: SCARA-Roboter kdnnen nicht im D betrieb mit max. Geschwindigkei hleunigung arbeiten. Siehe ab S. 20 bzgl. der zuldssigen Betriebsbedingungen.

Erkldrung der Ziffern: Kabelldnge

Kabelldngen

* Die Druckkraft hat Auswirkung auf die Geschwindigkeitsbegrenzung. Fir Einzelheiten hierzu kontaktieren Sie IAl.

Allgemeine Spezifikation

Typ Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
5L(5m) Enkoder-Typ Batterieloser Absolut-Enkoder
Standardkabel = " -
10L (10 m) Verdrahtung )| 10-adrig (9 Adern + Abschirmung) AWG24 (nom. 30 V/ max. 1 A)

1L (1 m) ~ 4L (4 m)

Verrohrung (anwenderseitig)

Pneumatik (aussen @4, innen @2.5) x 3 (maximaler Betriebsdruck 0.6 MPa)

6L (6 m) ~9L (9 m)

Warnleuchte (Hinweis 7)

Ohne Warnleuchte

11L (11 m) Bremsschalter (Hinweis 8) | Bremsschalter zur Vermeidung des Herabfallens der Vertikal-Achse
Spezialldngen 12L (12 m) Zulassiges Lastmoment | 7,1 N-m
13L (13 m) Umgebungstemp./Feuchtigk.| Temperatur: 0 ~ 40 °C, Feuchtigkeit: 20 ~ 85 % RH (nicht kondensierend)
14L (14 m) Schutzart IP65 (auBer fir Faltbalge)
15L (15 m) Sperrluftdruck 35 kPa
- Motorkabel: 4 - Enkoderkabel: 4 - Bremskabel: 1 Einheitsgewicht (kg) 48,0 kg
Gerauschpegel (Hinweis 9)| max. 80 dB

Optionen fiir Einzeleinheit

Bezeichnung Code Referenzseite
Flansch IX-FL-1 Siehe S.6
Metallkappe fiir Nutzerverkabelung IXA-MC-1 Siehe S. 6

(Hinweis) Bitte separat bestellen.

IXA-4NSW3015




IXA SCARA-Roboter

Abmessungen

CAD-Zeichnungen sind iber unsereWebseite downloadbar. ) 3D
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Arbeitsbereich Linksarm-System Arbeitsbereich Rechtsarm-System

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
N reiphasig _ _ ® iehe
XSEL-RAX4/SAX4 4 230 VAC b Ether\'et/IP | (je nach Steuerungstyp)|  S.24
EtherCAT~
-

IXA-4NSW3015



IXA SCARA-Roboter

IXA - 4ANSW4518 / 4ANSW4533

B Modellspezifikationen IXA - 4 NSW 45 | | B | B T2

Serie - Anzahl der Achsen Typ Armlénge Hub Vertikal-Achse - ] = g
4:4 Achsen Staub-/spritz-  45:450 mm 18:180 mm N: Ohne Kabel T2: XSEL-RAX/SAX
wassergeschiitzter 33:330 mm 5L:5m
Hochgeschwin- 10L: 10 m
* Steuerung ist nicht enthalten. digkeits-Typ [OL: Spezifizierte Lénge (Langenstufen 1 m)

* Bitte i Sie 1Al bzgl. Verfi it und weiterer Details.

Erlauterungen zu (Hinweis 1) bis (Hinweis 9) siehe S. 19.

(Hinweis 10) Der einstellbare Maximalwert fiir die Beschleunigung/Verzégerung héngt ab vom Gewicht,
der Lage und dem Verfahrweg des zu transportierenden Objekts.
Ein Dauerbetrieb mit Maximalwert-Einstellung kann zu einem Uberlastfehler fiihren.
Fiir den Dauerbetrieb ist entweder der Wert fiir die Beschleunigung/Verzogerung zu senken
oder, entsprechend den Referenzwerten fiir die empfohlenen Dauerbetriebseinstellungen,
eine angemessene Stillstandszeit nach jeder Beschleunigung/Verzégerung einzuhalten.

(Hinweis 11) Eine direkte Strahlwasserlenkung auf die Faltenbdlge ist zu vermeiden.
Ein @16mm-Luftrohr wird an die Luftversorgung und den Faltenbalg-Anluftanschluss an-
geschlossen, das Abluft-Schlauchende in sauberem Luftraum ohne Feuchtigkeit freigelegt.

Modellspezifikation

Max. e eial) 4. Achse (Rotation
A Positionier- | Geschwindigkeit | Standard- | Dauer- Nutzl DR AZuIz’a’ssi(ge Last )
o Achs- |§Ln;; IN_lottor- Arbeits- | wiederhol- im Zykluszeit | Zykluszeit ‘2kug)a5t bereich (N) *
. eistun : i n
Konfiguration ) w) 9| bereich get\amg'kelt Punkt-zu'-Punkt- ; (s)' ' (s). (Hinweis4)  Oberer Unterer Zulissiges Zula's:.
(Hinweis 1) Betrieb (Hinweis 3)| (Hinweis 3) s |G 1t | Trighei Drel .
T moment
(Hinweis 2) (Hinweis 5) | (Hinweis 5) |(kgsm?) (Hinweis 6)| ~ (Nem)
Achse 1 Arm 1 200 600 +137° 6981 mm/s
(im Verbund)
+
A2 Am2 | 250 | 400 | #133° o g2
\chse. I eschwindigh . Am)
IXA-4NSW4518 - 0.38 0.55 8 110.0 25.0 0.12 3.2
[IXA-4NSW4533 Achee3| Vertikale - 200 | J8OMM h010mm| 1600 mmys
Achse [330 mm]
peea) FO1ATONS |00 | 43600 | +0005° | 2000°%s
achse
" N N Hinweis: - SCARA-Roboter konnen nicht im Dauerbetrieb mit max. Geschwindigkeit/Beschleunigung arbeiten. Siehe ab S. 20 bzgl. der zuldssigen Betriebsbedingungen.
Erklérung der Ziffern: Kabelldnge «Der Wertin [ ]gilt fiir Modelle mit einer Vertikalachse von 330 mm. Die anderen Spezifikationen gelten fiir beide 180/330 mm-Vertikalsachs-Modelle.

* Die Druckkraft hat irkung auf die Geschwindigketi enzung. Fur Einzelheiten hierzu kontaktieren Sie Al

Kabellingen Allgemeine Spezifikation

Typ Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
5L(5m) Enkoder-Typ Batterieloser Absolut-Enkoder
Standardkabel = = =
10L (10 m) Verdrahtung i )| 10-adrig (9 Adern + Abschirmung) AWG24 (nom. 30V /max. 1 A)
1L (1T m)~4L(4m) Verrohrung jerseitig) | Pneumatik (aussen @6, innen @4) x 3 (maximaler Betriebsdruck 0.6 MPa)
6L (6 m)~9L(9m) Warnleuchte (Hinweis 7) | Ohne Warnleuchte
11L (11 m) Bremsschalter (Hinweis 8) | Bremsschalter zur Vermeidung des Herabfallens der Vertikal-Achse
Speziallangen 12L (12 m) Zulassiges Lastmoment | 9,6 N-m
13L(13m) Umgebungstemp./Feuchtigk.| Temperatur: 0 ~ 40 °C, Feuchtigkeit: 20 ~ 85 % RH (nicht kondensierend)
14L (14 m) Schutzart IP65 (auBer fiir Faltbalge)
15L (15 m) Sperrluftdruck 35kPa
- Motorkabel: 4 - Enkoderkabel: 4 - Bremskabel: 1 Einheitsgewicht (kg) 52,0 kg
Geréuschpegel (Hinweis 9)| max. 80 dB

Optionen fiir Einzeleinheit

Bezeichnung Code Referenzseite
Flansch IX-FL-1 Siehe S.6
Metallkappe fiir Nutzerverkabelung IXA-MC-1 Siehe S. 6

(Hinweis) Bitte separat bestellen.

IXA-4NSW4518/4NSW4533



IXA SCARA-Roboter

Abmessungen

D-Zeichnungen sind tiber unsere Webseite downloadbar. D) 3D
intelligentactuator.eu <Av  CAD

*Werte in [ sind MaBe fiir Modelle mit einer Vertikalachse von 330 mm.
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Arbeitsbereich Linksarm-System Arbeitsbereich Rechtsarm-System

Passende Steuerung
Achsen der IXA-Serie konnen mit folgenden Steuerungen betrieben werden. Wéhlen 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

Dreibhasi Devicei'et 36666 Sich
! reiphasig _ _ © . lehe
XSEL-RAX4/SAX4 4 230 VAC hd Etheri'et/IP" | (je nach Steuerungstyp)  5.24
EtherCAT~
-

IXA-4NSW4518/4NSW4533



IXA SCARA-Roboter

IXA - 4ANSW6018 / 4ANSW6033

B Modellspezifikationen IXA - 4 NSW 60 | | B | B T2

Serie - Anzahl der Achsen Typ Armlénge Hub Vertikal-Achse - ] = g
4:4 Achsen  Staub-/spritz-  60: 600 mm 18:180 mm N: Ohne Kabel T2: XSEL-RAX/SAX
wassergeschiitzter 33:330 mm 5L:5m
Hochgeschwin- 10L:10 m
* Steuerung ist nicht enthalten. digkeits-Typ OL: Spezifizierte Lange (Langenstufen 1 m)

* Bitte kontaktieren Sie Al bzgl. Verfugbarkeit und weiterer Details.

Erlduterungen zu (Hinweis 1) bis (Hinweis 9) siehe S. 19.

(Hinweis 10) Der einstellbare Maximalwert fiir die Beschleunigung/Verzégerung hangt ab vom Gewicht,
der Lage und dem Verfahrweg des zu transportierenden Objekts.
Ein Dauerbetrieb mit Maximalwert-Einstellung kann zu einem Uberlastfehler fiihren.
Fur 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.
(Hinweis 11) Eine direkte Strahlwasserlenkung auf die Faltenbélge ist zu vermeiden.
Ein @16mm-Luftrohr wird an die Luftversorgung und den Faltenbalg-Anluftanschluss an-
geschlossen, das Abluft-Schlauchende in sauberem Luftraum ohne Feuchtigkeit freigelegt.

Modellspezifikation

Max. e eial) 4. Achse (Rotation
A Positionier- | Geschwindigkeit | Standard- | Dauer- Nutzl DR AZuIz’a’ssi(ge Last )
Modell Achs- Ié:;; IN_lottor- Arbeits- | wiederhol- im Zykluszeit | Zykluszeit ‘2k‘zg)a5t bereich (N) *
. eistun : i n
Konfiguration ) w) 9| bereich get\amg'kelt Punkt-zu'-Punkt- ; (s)' ' (s). (Hinweis4)  Oberer Unterer Zulissiges Zula's:.
(Hinweis 1) Betrieb (Hinweis 3)| (Hinweis 3) . it G i st Drel !
T moment
(Hinweis 2) (Hinweis 5) | (Hinweis 5) |(kg-m?) (Hinweis 6) ~ (Nem)
Achse 1 Arm 1 350 750 +137° 6039 mm/s
sooromm LR
AANSWEOTS A2 Am2 | 250 | 400 | +133° (Geschindg 2 )
i - 0.38 0.57 10 110.0 25.0 0.12 3.2
[IXA-4NSW6033 a3 Vertikale o0 | 180MM G 610 mm | 1600 mms
Achse [330 mm]
peea) FO1ATONS |00 | 43600 | +0005° | 2000°%s
achse
. . N Hinweis: - SCARA-Roboter kdnnen nicht im D ieb mit max. Geschwindigkeit/Beschleunigung arbeiten. Siehe ab S. 20 bzgl. der zuléssit gen.
Erklérung der Ziffern: Kabelldnge - Der Wert in [ ] gilt fiir Modelle mit einer Vertikalachse von 330 mm. Die anderen Spezifikationen gelten fiir beide 180/330 mm-! Vemkalsachs Modelle.
* Die Druckkraft hat Auswirkung auf die Geschwindi Fir Einzelheiten hierzu kontaktieren Sie IAI.

Kabelldngen Allgemeine Spezifikation

Typ Kabelcode Bezeichnung Beschreibung
5L (5m) Enkoder-Typ Batterieloser Absolut-Enkoder
Standardkabel = - -
10L (10 m) Verdrahtung i g)| 10-adrig (9 Adern + Abschirmung) AWG24 (nom. 30V /max. 1 A)
1L (1 m) ~4L (4 m) Verrohrung ferseitig) | Pneumatik (aussen @6, innen @4) x 3 (maximaler Betriebsdruck 0.6 MPa)
6L (6m)~9L(9m) Warnleuchte (Hinweis 7) | Ohne Warnleuchte
11L (11 m) Bremsschalter (Hinweis 8) | Bremsschalter zur Vermeidung des Herabfallens der Vertikal-Achse
Spezialldngen 12L (12 m) Zulassiges Lastmoment | 9,6 N-m
13L (13 m) Umgebungstemp./Feuchtigk.| Temperatur: 0 ~ 40 °C, Feuchtigkeit: 20 ~ 85 % RH (nicht kondensierend)
14L (14 m) Schutzart IP65 (auBer fiir Faltbalge)
15L (15 m) Sperrluftdruck 35 kPa
- Motorkabel: 4 - Enkoderkabel: 4 - Bremskabel: 1 Einheitsgewicht (kg) 53,0 kg
Gerauschpegel (Hinweis 9) max. 80 dB
Bezeichnung Code Referenzseite
Flansch IX-FL-1 Siehe S.6
Metallkappe fiir Nutzerverkabelung IXA-MC-1 Siehe S. 6

(Hinweis) Bitte separat bestellen.

IXA-4NSW6018/4NSW6033



IXA SCARA-Roboter

Abmessungen
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*Werte in [ sind MaBe fiir Modelle mit einer Vertikalachse von 330 mm.
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Arbeitsbereich Rechtsarm-System

Arbeitsbereich Linksarm-System

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
K reiphasig _ _ ® iehe
XSEL-RAX4/SAX4 4 230 VAC ® aoeall Etheritet/IP' | (e nach Steuerungstyp)|  S.24
EthercAT~
-

IXA-4NSW6018/4NSW6033



SCARA-Roboter

Vorkehrhinweise

(Hinweis 1)
Positionierwiederhol-
genauigkeit

Die Positionierwiederholgenauigkeit gibt an, mit welcher Prazision der Roboter dieselbe Position mit
derselben Beschleunigung/Verzégerung und Geschwindigkeit zwischen zwei Punkten einschlie3lich
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 auBBerhalb 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 @ndern.

(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)
Standard-Zykluszeit
Dauer-Zykluszeit

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 maximaler Geschwindigkeit. Horizontale Bewegung
Diese gilt als allgemeiner Hochstleistungs-Richtwert. )
. . . Vertikale
Achtung: ein ununterbrochener Dauer-Betrieb mit B
. - T ) ewegung
Maximal-Geschwindigkeit ist nicht moglich.
[Dauer-Zykluszeit]

Die Zyklus-Zeit bei Dauerbetrieb.

(Hinweis 4)
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 5)
Druckkraft-Steuerbereich
der 3. Achse

Der Druckkraft-Steuerbereich der 3. Achse kennzeichnet die an der Spitze der vertikalen Achse wirkende
Druckkraft, solange die 3. Achse keine Nutzlast tragt (ohne Montageanbringung).

Der maximale Wert der einstellbaren Druckkraft (Treiber-Parameter-Nr. 38) liegt bei 70 %. Der minimale Wert der
Druckkraft liegt bei 30 % (Parameter-Einstellung) fiir die Typen NNN1805 und 4NSW3015, bei 20 % fiir alle anderen.
Fir die Geschwindigkeitsbegrenzung gilt dasselbe wie bei der Druckkraft. Kontaktieren Sie IAl fiir Einzelheiten.

(Hinweis 6)
Zulassiges
Tragheitsmoment
der 4. Achse

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 liberschreiten. Befindet sich der Last-
Schwerpunkt des Werkzeuges in groBeren Abstand zum Drehpunkt der 4. Achse,

muss die Beschleunigung/Verzégerung entsprechend verringert werden.
Modell Horizontaler Versatz Vertikaler Versatz
IXA-CINNN1805 max. 30 mm max. 20 mm Last-

IXA-CINNN3515 / IXA-CINSN3515 max. 150 mm 3;::‘“;" =
IXA-CINNN45010 / IXA-CINNN60CI max. 120 mm 55
max. 100 mm Versatz/ g z
IXA-OINSN450101 / IXA-CINSN60CIC] max. 180 mm ianaiung| 22
IXA-4NSW3515 / IXA-4NSW45CIC] / IXA-4NSW60IC] max. 120 mm =

(Hinweis 7)
Warnleuchte

Die Warnleuchte befindet sich auf dem Oberteil des Sockels der 1. Achse (J1) des SCARA-Roboters.

Beim Standard-Typ NNN ist diese nur als Option erhaltlich (Optionscode LED).

Sie kann so verdrahtet werden, dass sie bei einer bestimmten Bedingung aufleuchtet, bespielsweise wenn
die Steuerung einen Fehler verursacht. Um die Warnleuchte einzusetzen, muss der Anwender die Verdrahtung
so ausfiihren, dass die Warnleuchte auf ein E/A-Ausgangssignal der Steuerung anspricht und ein 24 VDC-Signal
zum entsprechenden LED-Anschluss ausgegeben wird.

(Hinweis 8)
Bremsschalter

Der Bremsschalter befindet sich auf dem Hinterteil des Sockels der 1. Achse (J1).
Um die Bremse zu [6sen, muss eine 24 VDC-Spannung von der Steuerung bereitgestellt werden.
Dies ist unabhangig davon, ob sich der Bremsschalter im Einsatz befindet oder nicht.

(Hinweis 9)
Gerauschentwicklung

Dies ist der gemessene Wert fiir den Gerauschpegel beim Betrieb aller Achsen mit Hochstgeschwindigkeit.
Die Gerduschentwicklung héngt von den Betriebsbedingungen und dem Nachhall der nédheren Umgebung ab.
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SCARA-Roboter

Beschleunigungs-/Verzogerungseinstellungen fiir IXA SCARA-Roboter

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 fir
Dauerbetrieb in den jeweiligen Diagrammen zu entnehmen ist.

Wenn der Roboter im Dauerbetrieb arbeiten soll, muss die Einstellung fiir die Beschleunigung/Verzégerung innerhalb des
Referenzbereichs in den nachfolgenden Diagrammen fiir die Beschleunigungs-/Verzégerungseinstellungen liegen.

(Hinweise)

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, erhdhen 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 verféhrt, sollte das Kopfende der Vertikalachse soweit wie moglich eingefahren sein.

6) Das Tragheitsmoment und die Transferlast sollten nicht das erlaubte Maximum tberschreiten.

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/Verzégerung 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 grofen Lasttragheitsmoment vibrieren. Wenn Vibrationen auftreten, verringern Sie die Beschleunigungs-/
Verzégerungseinstellung entsprechend.

@ Fiir Standard-Typ: Armldnge 300 @ Fiir Hochgeschwindigkeits-Typ: Armldnge 300
| PTP-Betrieb: Referenzeinstellungen BeschleunigungNerzbg.l | PTP-Betrieb: Referenzeinstellungen Beschleunigung/Verzc'jg.|
NNN300 NNN300 NSN300 NSN300
Empfohl. PTP Beschleunigungs-/Verzgerungseinstell. Empfohlene PTP Dauerbetriebseinstellungen Empfohl. PTP Beschleunigungs-/Verzogerungseinstell. Empfohlene PTP Dauerbetriebseinstellungen
= 100 _ 00 100 100
& ‘ ‘ S 2 i - S
& 903“ "] Maximaler Einstellungsbereich |~ € 90% (/ § e e & 90% //
8 80 2 80% /! 2 s0%|-- Maximaler E hi S 80% /
g o S 0% 1/ N 709 T 700 1.
609 kg ___160%~T g 4 60%~1
g so% 75 G E" ngf === ER <, 60% sgle =
> 40% AL 3 ST 5 50 o S 50%(Fo s
S 309 -2 40%[ 750 D 409 s D 40%[-5*
3 = < e c o ik
£ 209}[_Empfohlener Dauerbetriebsbereich | g 30% 3 307 N " 3 30%[ i
S o9 ; ‘ < 20% E 20 s < 20%[;
& 0% E 10% o 10%) «{Empfoh.Dauerbetriebsbereich}»—% 5 10% Fi5,
0 1 2 3 0% % s s s 2 gy l—
Transferlast-Gewicht (kg) 100% 80% 60% 40% 20% 0% 01 2 3 4 5 6 7 8 100% 80% 60% 40% 20% 0%

; 0,06 Dauerlaufrate (%) Transferlast-Gewicht (kg) Dauerlaufrate (%)
Tragheitsmoment (kg:m?)

0 0.12
Tragheitsmoment (kg-m?)

CP-Betrieb: Referenzeinstellungen Beschleunigung/Verzog. CP-Betrieb: Referenzeinstellungen Beschleunigung/Verzog.
Fiir Informationen zur Hochstgeschwindigkeit siehe ,Beschleuni Jerzog L " (5.23) Fir Informationen zur Hochstgeschwindigkeit siehe ,Beschleuni Verzdg | "(523)
@ Horizontal NNN300: Empfohl. CP Beschleunigungs-/Verzogerungseinstell. @® Horizontal NSN300: Empfohl. CP Beschleunigungs-/Verzogerungseinstell.
Horizontaler Bewegungsbetrieb ohne Vertikal-Achse (Z-Achse) Horizontaler Bewegungsbetrieb ohne Vertikal-Achse (Z-Achse)
G 25 ) 25
2 2 2
I N
Q
> s PG 1) S S
i=) j=2]
f=4 c
> 1 E) i
S [ Waximaler Einstellungsbereich] € 0
% 0.5 H Empfohlener Dauerbetriebsbereich } % 1hd Maximaler Einstellungsbereich |
3 1 1 3 Empfohlener Dauerbetriebsbereich
& o & ol T T T T
0 ! 2 3 001 2 3 4 56 7 8
Transferlast-Gewicht (kg) Transferlast-Gewicht (kg)
o .06 0 0.12
@ Vertikal Tragheitsmoment (kg-m?) ® Vertikal Tragheitsmoment (kg-m?)
NNN300: Empfohl. CP Beschleunigungs-/Verzogerungseinstell. - NNN300: Empfohlene CP Dauerbetriebseinstellungen NSN300: Empfohl. CP Beschleunigungs-/Verzogerungseinstell. - NSN300: Empfohlene CP Dauerbetriebseinstellungen
Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse) Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse) Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse) Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse)
g i g g 2 T g %
:g’ 2 - { Maximaler Einstellungsbereich | §’ 2 g’ 2 _[Vex Einstellungsbereich] ;?‘ 2 2%kg
] ] Tk 5} 5}
2 s J/ 2 s 2 Z st 2 s
o ~o =) 3kg P =2} o
E 7. S P s S 12
o 1 ey > 1 r L N R e i 2
S o8 . S o8t~ d§) §
[ i i @ = [ <
£ 0.5 Empfoh\en‘er Dauerberrle‘bsberelch } k= 05 < 0.5 Empfon. Dauerbetrebsberech < 0.5 BEerrs b bl
3 : : 2 g 02t 2 ="
@ 0 - ® 0 @ 0 @ 0
0 1 2 3 100% 80% 60% 40% 20% 0% 01 2 3 4 56 7 8 100% 80% 60% 40% 20% 0%
Transferlast-Gewicht (kg) Dauerlaufrate (%) Transferlast-Gewicht (kg) Dauerlaufrate (%)

SCARA-Roboter 20



SCARA-Roboter

Beschleunigungs-/Verzogerungseinstellungen fiir IXA SCARA-Roboter

@ Fiir Standard-Typ: Armlange 450

@ Fiir Hochgeschwindigkeits-Typ: Armlange 450

|PTP—Betrieb: Referenzeinstellungen Beschleunigung/Verzog.

NNN450 NNN450
Empfohl. PTP Beschleunigungs-/Verzgerungseinstell. Empfohlene PTP Dauerbetriebseinstellungen
2 100 100 m
s S
o 0%~ Maximaler Einstellungsbereich |~ £ 90% f/ e
‘R 80%p- S 80% A4
T 70%H R Jour 2
2 60% 9]
=) . - = 60%
S 50%{ Empfohlener Dauerbetriebsbereich | >
2 400 < 50%
H S 40%
3 30% =
o

2 3 30%
A 109 = 20%
v U
@D 0% 3 10%

0 1 2 3 D 0%

Transferlast-Gewicht (kg) 100% 80% 60% 40% 20% 0%
Dauerlaufrate (%)
0 0.05

Tréagheitsmoment (kg-m?)

| PTP-Betrieb: Referenzeinstellungen Beschleunigung/Verzog. |

NSN450 NSN450

Empfohl. PTP Beschleunigungs-/Verzgerungseinstell. Empfohlene PTP Daerbetriebseinstellungen

100 100
= el ~ 10k
& 0% o Erstelunasbereic pd 8 0% %
- X E h | // < By
2 809 2 o 80%[5; -
S 70 R 7o0epade oA

7] ~

2 60% > 60%
I 508 > —
2 50 2 s50%
=] 5 2kg!
2 40 D 40%
3 30%{ Empfohlener Dauerbetriebsbereich | S 30%
= 209 2 20%
9 ]
2 10 2 10%
@ [

0% o o

0123456780910 100% 80% 60% 40% 20% 0%

Transferlast-Gewicht (kg) Dauerlaufrate (%)

0 0.12
Tragheitsmoment (kg-m?)

| CP-Betrieb: Referenzeinstellungen Beschleunigung/Verzog.

Fiir Informationen zur Hochstgeschwindigkeit siehe ,Beschleuni Jerzdg L " (5.23)

@ Horizontal

NNN450: Empfohl. CP Beschleunigungs-/Verzogerungseinstell.
Horizontaler Bewegungsbetrieb ohne Vertikal-Achse (Z-Achse)
25 "

~\~ Max. Einstellungsbereich

[ Empfohlener Dauerbetriebsbereich |

0.5

Beschleunigung/Verzog. (G)

0

0 3

1 2
Transferlast-Gewicht (kg)

0 0.05
Tragheitsmoment (kg-m?)

@ Vertikal

NNN450: Empfohl. CP Beschleunigungs-/Verzog
Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse)
25 " 25

\ !
“ Max. Emste\lungsber]

Il NNN450: Empfohlene CP Dauerbetriebseinstellungen
Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse)

win
s

1.5 [-1kg, 3kg
13

[ Empfohlener Dauerbetriebsbereich |

Beschleunigung/Verzdg. (G)
Beschleunigung/Verzdg. (G)

0.5 0.5
0 0
0 1 2 3 100% 80% 60% 40% 20% 0%

Transferlast-Gewicht (kg) Dauerlaufrate (%)

CP-Betrieb: Referenzeinstellungen Beschleunigung/Verzog.

Fir Informationen zur Hochstgeschwindigkeit siehe ,Beschl | (5.23)
@ Horizontal
NSN450: Empfohl. CP Beschleunigungs-/Verzgerungseinstell.
Horizontaler Bewegungshetrieb ohne Vertikal-Achse (Z-Achse)
25
{2
g s Maximaler h
LRI S AR S L
=1 Skl
> S~dal
F= T U T S S T e oFT
2 [ Empfohlener Daverbetriebsbereich |
S
$ O5f-d--f--f-q--F----f--k-i--
@
0
0123456782910
Transferlast-Gewicht (kg)
0 0.12
Tragheitsmoment (kg-m?)
@ Vertikal
NSNA450: Empfohl. CP Beschleuni erzdy instell.  NSN450: Empfohlene CP Dauerbetriebseinstellungen
Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse) Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse)
25 3.0
g Ll . G 252
2 &
o] T2 A Ay i
% 15 F-A4--1- - > §
=) 6
5 S 15 >4
k=g =)
€ 1 fpdezbocbodoobodooboNdoo z
3 [ Max. Einstellun sbereich|\\ T T s NSRS U R S
S [Empfohlener Dauerbetriebsbereich | 5
Y [}
o S Sy s p e s e B @ 10k
g 0 3 os[o -
0 0
0123456738910 100% 80% 60% 40% 20% 0%

Transferlast-Gewicht (kg) Dauerlaufrate (%)
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SCARA-Roboter

@ Fiir Standard-Typ: Armlange 600

@ Fiir Hochgeschwindigkeits-Typ: Armlange 600

| PTP-Betrieb: Referenzeinstellungen BeschleunigungNerzég.|

NNN600 NNN600
Empfohl. PTP Beschleunigungs-/Verzogerungseinstell. Empfohlene PTP Dauerbetriebseinstellungen
100 — 100
< Z\ i 1 —_ ke
€ 90%| 85% \\A i 8 ool
2 80%[7 [Max Einstellungsbereich]- S 80%]-85%
g 704 g . R 70%
mpfohlener ]
60% onlener
% [ | Daverbetriebsbereich| < 60%
< 509 2 500
D 409 B 40%
c =
3 30% S 30%
= 209 2 20%
92 [}
2 10 2 10%
2 0% @ gy
o 1 2 3 4 5 6 100% 80% 60% 40% 20% 0%

Transferlast-Gewicht (kg) Dauerlaufrate (%)

Triagheitsmoment (kg-m?)

| PTP-Betrieb: Referenzeinstellungen BeschleunigungNerzég.l

NSN600 NSN600
Empfohl. PTP Beschleunigungs-/Verzgerungseinstell. Empfohlene PTP Dauerbetriebseinstellungen
__ 100 100!
£ oox [ O N A £ oou
:coh 809} -- 1| Maximaler Einstellungsbereich | _g, 80%
g 709 N 70%!
2 60% $ 60% %
0 ]
5 50% % | kg
2 509 2 sonfs sf/ !
g 40 0 B o 30% E
3 30% P q%) 300+~ = =
5 20 : = 20% 39: o
& 10%} [Empfoh. Dauerbetriebshereich] 2 10% i b Dae
g o { Empfohl. g /o 777 Llaufrate von 50%
PO i 0% |
0123456789111 100% 80% 60% 40% 20% 0%

Transferlast-Gewicht (kg) Dauerlaufrate (%)

0 0.12
Tragheitsmoment (kg-m?)

| CP-Betrieb: Referenzeinstellungen Beschleunigung/Verzog. |

PREN)

Fiir Informationen zur Hochstgesct it siehe ,Beschleuni Nerzd b (5.23)

@ Horizontal

NNN600: Empfohl. CP Beschleunigungs-/Verzogerungseinstell.
Horizontaler Bewegungsbetrieb ohne Vertikal-Achse (Z-Achse)
14

12

1

0.8

0.6

0.4

' Maximaler Einstellungsbereich
0.2 H_Empfohlener Dauerbetriebsbereich

Beschleunigung/Verzog. (G)

0

0 1 2 3 4 5 6
Transferlast-Gewicht (kg)

0 0.06
Tragheitsmoment (kg-m?)

@ Vertikal

NNN600: Empfohl. CP Beschleunigungs-/Verzogerungseinstell. - NNN600: Empfohlene CP Dauerbetriebseinstellungen
Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse) Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse)
25 25

05 L= Maximaler Einstellungsberei \
Empfohlener Dauerbetriebsberei

o ! ! ! ! ! o

o 1 2 3 4 5 6 100% 80% 60% 40% 20% 0%

Transferlast-Gewicht (kg) Dauerlaufrate (%)

(1] Ty -—

Beschleunigung/Verzdg. (G)
e
i
Beschleunigung/Verzdg. (G)
e

| CP-Betrieb: Referenzeinstellungen Beschleunigung/Verzog.

Fiir Informationen zur Hochstgeschwindigkeit siehe ,Beschleuni | "(5.23)

@ Horizontal

NSN600: Empfohl. CP Beschleunigungs-/Verzogerungseinstell.
Horizontaler Bewegungsbetrieb ohne Vertikal-Achse (Z-Achse)
14

12 S e e

L T R

08 [--4-4----

06 [ 1"

04 [-totododzoboborododo \
0.3 | =4 Maximaler Einstellungsbereich |
0.2 fohlener Dauerbetriebsbereich

Beschleunigung/Verzdg. (G)

012345678910112
Transferlast-Gewicht (kg)

0 0.12
Tragheitsmoment (kg-m?)

@ Vertikal

NSN600: Empfohl. CP Beschleunigungs-/Verzogerungseinstell.  NSN600: Empfohlene CP Dauerbetriebseinstellungen
Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse) Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse)
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Transferlast-Gewicht (kg) Dauerlaufrate (%)
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SCARA-Roboter

Beschleunigungs-/Verzogerungseinstellungen fiir IXA SCARA-Roboter

@ Fiir Staub-/Spritzwasserschutz-Typ: Armlange 300 @ Fiir Staub-/Spritzwasserschutz-Typ: Armlange 450

| PTP-Betrieb: Referenzeinstellungen Beschleunigung/Verzog. |

NSW300 NSW300
Empfohl. PTP Beschleunigungs-/Verzogerungseinstell. Empfohlene PTP Dauerbetriebseinstellungen
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Transferlast-Gewicht (kg) Dauerlaufrate (%)
0 0.12

Tragheitsmoment (kg:m?)

| PTP-Betrieb: Referenzeinstellungen Beschleunigung/Verzog. |

NSW450 NSW450

Empfohl. PTP Beschleunigungs-/Verzogerungseinstell. Empfohlene PTP Dauerbetriebseinstellungen
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Tragheitsmoment (kg-m?)

| CP-Betrieb: Referenzeinstellungen Beschleunigung/Verzog. |

Fiir Informationen zur Hochstgeschwindigkeit siehe ,Beschleuni er I "(5.23)

@ Horizontal

NSW300: Empfohlene CP Dauerbetriebseinstellungen
Horizontaler Bewegungsbetrieb ohne Vertikal-Achse (Z-Achse)

NSW300: Empfoh. CP Beschleunigungs-/Verzogerungseinstell.
Horizontaler Bewegungsbetrieb ohne Vertikal-Achse (Z-Achse)
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@ Vertikal

NSW300: Empfohl. CP Beschleunigungs-/Verzagerungseinstell.
Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse)

NSW300: Empfohlene CP Dauerbetriebseinstellungen
Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse)
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CP-Betrieb: Referenzeinstellungen Beschleunigung/Verzog. |

Fiir Informationen zur Hochstgeschwindigkeit siehe , Beschleuni f gen” (5.23)

@ Horizontal

NSW450: Empfohl. CP Beschleunigungs-/Verzogerungseinstell.
Horizontaler Bewegungsbetrieb ohne Vertikal-Achse (Z-Achse)

NSW450: Empfohlene CP Dauerbetriebseinstellungen
Horizontaler Bewegungsbetrieb ohne Vertikal-Achse (Z-Achse)
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@ Vertikal

NSWA450: Empfohl. CP Beschleunigungs-/Verzagerungseinstell.
Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse)

NSW450: Empfohlene CP Dauerbetriebseinstellungen
Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse)
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SCARA-Roboter

@ Fiir Staub-/Spritzwasserschutz-Typ: Armlange 600

@ Fiir Standard-Typ: Armlange 180

| PTP-Betrieb: Referenzeinstellungen BeschleunigungNerzt')g.l

NSW600 NSW600

Empfoh. PTP Beschleunigungs-/Verzgerungseinstell. Empfohlene PTP Dauerbetriebseinstellungen
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| PTP-Betrieb: Referenzeinstellungen Beschleunigung/Verzog.
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1009 r 7 100
g 90%) Max. Einstellungsbereich g 90%
2 80 D 80%
N 70%) N 70% 5
(3 Q
= 60% 2 60% by
2 50% 2 500 |- ML
5 20%61-90% R e
o o>
g — 30% k=)
S 30% Empfohlener Dauer- ] S
1 betriebsbereich D
= 209 ]
2 10% P 2
[ L)
D 0% @
0 02 04 06 08 1 100% 80% 60% 40% 20% 0%

Transferlast-Gewicht (kg) Dauerlaufrate (%)

0 0.004
Tragheitsmoment (kg-m?)

|CP—Betrieb: Referenzeinstellungen Beschleunigung/Verzog. |

Fir Informationen zur Hochstgeschwindigkeit siehe ,Beschleuni / | (5.23)

@ Horizontal

NSW600: Empfohl. CP Beschleunigungs-/Verzogerungseinstell.
Horizontaler Bewegungsbetrieb ohne Vertikal-Achse (Z-Achse)

NSW600: Empfohlene CP Dauerbetriebseinstellungen
Horizontaler Bewegungsbetrieb ohne Vertikal-Achse (Z-Achse)
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@ Vertikal

NSW600: Empfohl. CP Beschleunigungs-/Verzagerungseinstell.
Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse)
2 2

o Enselungterich

M: indi 1600mm/s

NSWg00: Empfohlene CP Dauerbetriebseinstellungen
Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse)
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|CP—Betrieb: Referenzeinstellungen Beschleunigung/Verzog.

Fir Informationen zur Hochstgeschwindigkeit siehe ,Beschleuni | (5.23)

@ Horizontal

NNN180: Empfohl. CP Beschleunigungs-/Verzogerungseinstell. NNN180: Empfohlene CP Dauerbetriebseinstellungen
Horizontaler Bewegungsbetrieb ohne Vertikal-Achse (Z-Achse) Horizontaler Bewegungsbetrieb ohne Vertikal-Achse (Z-Achse)
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@ Vertikal

NNN180: Empfohl. CP Beschleunigungs-/Verzagerungseinstell
Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse)

NNN180: Empfohlene CP Dauerbetriebseinstellungen
Nur Vertikal-Achsbetrieb (Z-Achse)
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SCARA-Roboter

Beschleunigungs-/Verzogerungseinstellungen fiir IXA SCARA-Roboter

CP-Betrieb: Beschleunigungs-/Verzogerungsbegrenzungen
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XSEL-RAX/SAX steuerung

) &5

Programmsteuerung fiir SCARA-Roboter

Typen

Mehrachs-Programmsteuerung fiir den SCARA-Roboter-Betrieb.

Typ

RAX ‘ SAX

AnschlieBbare Achsen

1 SCARA-Einheit + Einzelachsen oder kartesisches Achssystem

AuBenansicht

Version

Standard-Spezifikation Global-Spezifikation

Max. ansteuerbare Achsen

8 Achsen

Anzahl der Positionen

3-Achs-SCARA-Spezifikation: max. 41250 Positionen, 4-Achs-SCARA-Spezifikation: max. 36666 Positionen
* Die Anzahl der Positionen hdngt ab von der Gesamtzahl der angeschlossenen Achsen. Weiteres hierzu siehe Technische Daten (S. 27).

Anzahl der Programme

255

Anzahl der Programmschritte

20000

Max. Gesamtleistung

Dreiphasig 2400 W

Motorspannung

Dreiphasig 230 VAC £10%

Steuerungsspannung

Einphasig 230 VAC £10%

Sicherheitsstandard (*1)

B Tauglich fir Sicherheitskategorie 4

Produktkonformitat

CE-Kennzeichnung

RoboCylinder-
Steuerungsfunktion (*2)

Bis zu 32 zusatzliche Achsen ansteuerbar
(nur via IAl-Steuerungen, die mit MECHATROLINK-IIl kompatibel sind)

Ethernet Standardausriistung: 10/100/1000BASE-T (RJ-45)
Kommuni-
katlo'ns- USB 2.0 Standardausriistung: USB 2.0 (Mini-B)
schnitt-
stellen .
Universelle
RS232C-Schnittstelle 1-Kanal (max. 230.4 kbps)

(*1) Um den entsprechenden Sicherheitsstandard zu erfiillen, ist vom Kunden ein externer Sicherheitsschaltkreis zur Steuerung zu installieren.
(*2) Funktion nicht als Synchronsteuerung verfligbar.
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XSEL-RAX/SAX seuerung

[XSEL-RAX (Standard-Version) / XSEL-SAX (Global-Version)]

(Spezifikation der 5.~8. Zusatzachse)

5 A o N e | N 2 B 2

Motor- Enkoder- Option Netzwerk-Typ E/A-Typ E/A-Kabel-  Spannungs-

(Einschub 1) (Einschub 2) (Einschub 1) (Einschub 2)  ldnge versorgung
= | L

Typ SCARA-
‘ Grundroboter-Typ  typ typ

XSEL -|

Serie

3-Achs-SCARA-Sperifikation Batterielos-Absolut / Nicht belegt
Inkremental

ﬁﬁ'ﬁ???ﬁk* 1-Achs-Spezifikation / 32 Eingénge / 16 Ausgénge (NPN)
Absolute

3-Achs-SCARA- + 2-Achs-Spezifikation /
4-Achs-SCARA- + 1-Achs-Spezifikation
3-Achs-SCARA- + 3-Achs-Spezifikation /
4-Achs-SCARA- + 2-Achs-Spezifikation
3-Achs-SCARA- + 4-Achs-Spezifikation /
4-Achs-SCARA- + 3-Achs-Spezifikation
4-Achs-SCARA- + 4-Achs-Spezifik. (@)

3-Achs-SCARA-Global-Spezifikation
(gemaB Sicherheitskategorie)
3-Achs-SCARA- + 1-Achs-Global-Spezifikation /
4-Achs-SCARA-Global-Spezifikation

(gemiB Sic v i

3-Achs-SCARA- + 2-Achs-Global-Spezifik.
4-Achs-SCARA- + 1-Achs-Global-Spezifik.
(gem3B Sicherhei i

16 Eingange / 32 Ausgéange (NPN)

Quasi-Absolut

Nicht belegt

48 Eingange / 48 Ausgénge (NPN)

Index-Absolut

DeviceNet 32 Eingéinge / 16 Ausgiinge (PNP)

Multi-Rotations-Absolut

CC-Link 16 Eingdnge / 32 Ausgénge (PNP)

PROFIBUS-DP 48 Eingange / 48 Ausgénge (PNP)

Bremse
Nicht belegt
Creep-Sensor (¥) Die wéhlbaren Netzwerk-Karten sind nur fir die entsprechenden

Einschiibe bestimmt.

EtherNet/IP
Boost-Funktion

EtherCAT (*) Die geeigneten Netzwerk- und E/A-Karten-Einschiibe kdnnen

gleichzeitig genutzt werden.

Referenzpunktsensor
(Grenzschalter-kompatibel)

Master-Achse

3-Achs-SCARA- + 3-Achs-Global-Spezifik.
2-Achs-SCARA- + 2-Achs-Global-Spezifik. @
(gema Sicherhei i

3-Achs-SCARA- + 4-Achs-Global-Spezifik.
4-Achs-SCARA- + 3-Achs-Global-Spezifik.
(gema Sicherhei i

4-Achs-SCARA- + 4-Achs-Global-Spez.

Slave-Achse

@

(gemaB Sicherheitskategorie) 172W 150 W Kein Kabel
* Die Gehause-GroBe hangt vom * Erscheint
SCARA-Roboter-Typ und den ({1:,,,%(;;’; 20w 200w 2m (tandard)
angeschlossenen Zusatzachsen ab. 3m
Fur weitere Informationen siehe AuBenmaRe 30 W fir RCS2 300W
aufs.28. 5m
30 W fiir RS 400 W

3NDIN3015 IXA-3NCIN3015 3NDING6018 IXA-3NCING018 60W 600 W
4NCIN3015 IXA-4NCIN3015 3NCIN6033 IXA-3NCIN6033 100W 750 W BBl 0rciohsig 230vAC
3NCIN4518 IXA-3NIN4518 4NLCIN6018 IXA-4NCIN6018 o . -

piel) 12: 12 W Servomotor wird unterstiitzt
3NCIN4533 IXA-3NIN4533 4NCIN6033 IXA-4NCIN6033
4NCIN4518 IXA-4NCIN4518 *In O wird die Typenspezifizierung angegeben.

~ N: Standard-Typ

AEEEE IXA-4NCIN4533 S: Hochgeschwindigkeits-Typ

Im allgemeinen entspricht der Modellcode fiir den Motortyp der Steuerung dem des Motortyps der Achse.
Doch gibt es einige Ausnahmen, bei denen dieser Modellcode fiir Steuerung und Achse nicht Gbereinstimmt.
Nachfolgend sind die entsprechenden Achstypen genannt, bei denen die Modellcode-Wahl zu tiberpriifen ist.

<,30D" und ,30R" bei Motortyp der Achsspezifikation>

® ,30D" bei Motortyp der Steuerungsspez.: alle 30 W-Achsen auBer RS (e.g. RCS2-SA6 / RCS2-R[14)
@ ,30R" bei Motortyp der Steuerungsspez.: Rotationsachse RS

Limitierung zusatzlich anschliessbarer Achsen

Nicht anschliessbare Achsen (Zusatzachsen)

RCS2-CIC5N (mit Inkremental-Enkoder), RCS2-SRA7BD/SRGS7BD/SRGD7BD, NS-SXM/SZMLI (mit Inkremental-Enkoder),
RCS3-CTL], RCS2-RA13R (mit Kraftmesszelle), RCS3-RALIR, DD/DDA (als Hochauflésungsversion)

Limitierung zusatzlich anschliessbarer Achsen

Bei der SCARA-Steuerung ist die Gesamt-Wattleistung und die Anzahl der nebem dem SCARA-Roboter zusatzlich anschliessbaren Achsen ein-
geschrankt. Es ist sicherzustellen, daB die ,Gesamt-Wattleistung und Anzahl anschliessbarer Achsen” in der Tabelle unten nicht Giberschritten wird.

b

tleistung und Anzahl anschli er Achsen

SCARA-Roboter-Modellreihe

Bei 4-Achs-Gehduse Bei 8-Achs-Gehause

IXA-3NNN3015
IXA-3NNN45J 00
IXA-3NNN60[][]

4 Achsen (5.~8. Achse) / Gesamtleistung bis zu 700 W

Keine Anschlussmoglichkeit
Standard-Typ

IXA-4NNN3015

4 Achsen (5.~8. Achse) / Gesamtleistung bis zu 600 W
IXA-4NNN451 0
IXA-4NNN60L1 [ 3 Achsen (6.~8. Achse) / Gesamtleistung bis zu 600 W

IXA-3NSN3015
IXA-3NSN4501 ]
IXA-3NSN60L1 O]
IXA-4NSN3015
IXA-4NSN4501 0]
IXA-4NSN60L] [

Hochgeschwindigkeits-Typ Keine Anschlussmaglichkeit
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XSEL-RAX/SAX steuerung

Systemkonfiguration

B XSEL-RAX/SAX

PC-Software

(Siehe S. 29) * (®) = PC-seitig, © = Steuerungsseitig

(P RS232- ©RS232

<Modell: IA-101-X-MW> (Fiir RAX)

(® USB- ©RS232

<Modell: 1A-101-X-USBMW> (Fiir RAX)
(P)RS232- ©RS232

<Modell: IA-101-XA-MW> (Fiir SAX)

SPS

Feldnetzwerk
DeviceNet
CC-Link

Handprogrammiergerat

(Siehe S. 29)

<Modell: TB-02-[1>

* Ab Version 2.0

(®) USB - (© USB/Ethernet

<Modell: IA-101-N>
* Ab Version 13.02.12.00

(

Wird mit der
PC-Software geliefert

Kommunikationskabel

Blindstecker
(Siehe S. 29)
<Modell: DP-2>

<Modell: CB-ST-ETMWO050-EB> (Fiir RAX)

Not-Aus-

Schalter 5m

<Modell: CB-ST-A2MWO050-EB> (Fiir SAX)

—»

O

USB/Ethernet-Kabel (Kabel ist kundenseitig bereitzustellen)

1

= =

Anschliessbare Achsen (5.~8. Achse)
<Ein-Achs-Roboter, Kartesische Roboter,
RCS2/RCS3/RCS4-Baureihe>

Wird mit der Achse geliefert

PROFIBUS-DP
L—_l EtherCAT
EtherNet/IP

RAX/SAX

Motorkabel
Motor-Roboterkabel
Enkoderkabel
Enkoder-Roboterkabel

Wird bei Angabe der Kabelldnge
in der Achs-Modellspezifikation
mitgeliefert.

(Fur weiteres hierzu kontaktieren Sie IAl)

RAX/SAX
@ 1.~4. Achse: IXA-Serie

—
Wird mit der Steuerung geliefert el

Wird mit der Steuerung geliefert

PEA-Kabel

(Siehe Rickseite)

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

(Wird bei PEA-Steuerungsspez. mitgeliefert)

o——

(Kabel ist kundenseitig bereitzustellen)

Erweiterte Bewegungssteuerung |£ PCON/ACON/

SCON-CB, MCON
(MECHATROLINK Il
-Spezifikation)

Motoranschluss Dreiphasig
230 VAC

Not-Aus-Beschaltung
(vom Kunden
bereitzustellen)

* Bitte kontaktieren Sie IAl
bzgl. Einzelheiten des
Not-Aus-Schaltkreises.

* Nur bei SAX-Typ benétigt

Steuerungsanschluss Einphasig
230 VAC

L Spannungsversorgung
fiir Bremsschalter (Hinweis)
24VDC

E/A-Spannungsversorgung
24VDC

Wird mit dem Bremswiderstandsmodul geliefert

Bremswiderstandskabel 1m

[o]siMM Bremswiderstandsmodul

Fur die erforderliche Anzahl an Brems-
widerstandsmodulen siehe Seite 28.

(nicht bei RAX-Typ)

* Bei Anschluss an die Stromversorgung
sind die folgenden Filter u.d. einzusetzen.
o Empfohlene Storfilter
Dreiphasig: TAC-20-683 (COSEL)
Einphasig: NBH-20-432 (COSEL)
® Empfohlener Ringkern
ESD-R-25 (NEC TOKIN)
e Empfohlene Klemmfilter
Fir Steuerungsspannung:
ZCAT3035-1330 (TDK)
Fir Motorspannung:
RFC-H13 (Kitagawa Industries)
® Empfohlener Uberspannungsschutz
Dreiphasig: R/A/V-781BXZ-4
Einphasig: R/AN-781BWZ-2A
(Okaya Electric Industries)

(Hinweis) Bei Anschluf3 einer Achse mit Bremse ist eine Bremsspannungversorgung von +24 V erforderlich.
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XSEL-RAX/SAX seuerung

Technische Daten

Steuerungstyp

RAX ‘ SAX

Motorleistung

12W~750W

Anzahl steuerbarer Achsen

1.~ 4. Achse: SCARA-Roboter, 5. ~ 8. Achse: zusatzliche Achsen

Max. Ausgangsleistung

angeschlossener Achsen [Dreiphasig] bis zu 2400 W
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.)

5094 VA (bei maximaler Leistungsaufnahme der angeschlossenen Achsen)

Positionserfassung

Inkremental, absolut, batterielos-absolut

Sicherheitsschaltung

Keine Redundanz maoglich Parallele Redundanz maglich

Antriebsabschaltung

Internes Abschaltrelais Externer Sicherheitsschaltkreis

Not-Aus-Eingang

SchlieBer-Eingang B (intern bestromt)

Freigabe-Eingang

SchlieBer-Eingang B (intern bestromt)

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

Abhéngig von der Anzahl angeschlossener Achsen
3 Achsen: 41250; 4 Achsen: 36666; 5 Achsen: 33000; 6 Achsen: 30000; 7 Achsen: 27500; 8 Achsen: 25384

Permanent-Datenspeicher

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

RC Gateway-Funktion

Ohne

Feldnetzwerk-
Kommunikation

PROFIBUS-DP, DeviceNet, CC-Link, EtherNet/IP, EtherCAT
(Ethernet/IP und EtherCAT kénnen gleichzeitig betrieben werden mit entweder PROFIBUS-DP, DeviceNet oder CC-Link)

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 moglich)

Absolut-Batterie

AB-5 (in Steuerung eingebaut) *Nur fiir zusatzliche Achsen bei Absolut-Spezifikation

Schutzfunktionen

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

Umgebungstemperatur,
Feuchtigkeit

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

* Zu Einzelheiten bzgl. Leistung etc. siehe Betriebshandbuch oder kontaktieren Sie IAI.
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Vorderansicht
loe=ee: Ll I SR T I e R e e Seitenansicht
Soezifikation atterielos-Absolut-Spezifik. / Inkremental-Spezifik. . . n N 3 .
P e I e R e Absolut-Spezifik. / Multi-Rotations-Absolut-Spezifik.
4 R (80)
Achsen ?
Drei- 9
RAX .
phasig :J
[ 253
5~8 EEE 8l g (Batterielos-Absolut-Spez. /
Achsen b Inkremental-Spez. /
H Quasi-Absolut-Spez. /
= Index-Absolut-Spez.)
(80)
4
Achsen E'E
SAX Drel.— J .
phasig % B
ms w00 s e s T
‘ EM ﬂ@@ﬂ E@ " (Absolut-Spez. /
5~8 Aol HE R g Multi-Rotations-
Achsen 1 BEE iNn Absolut-Spez.)
CAEHEEE
315 5 315 15

* Sobald eine Achse mit Absolut-Spezifikation angeschlossen wird, gelten die duBeren Abmessungen fir die Absolut-Spezifikation.
** Steuerungen fir den SCARA-Standardtyp mit Armlange 600 mm (IXA-4NNN60CIO) oder mit angeschlossenen Zusatz-Achsen sowie Steuerungen fir den SCARA-Hochgeschwindigkeitstyp besitzen
die Mal3e der 5~8-Achs-Spezifikation.

H Bremswiderstandsmodul

m RESU'1 Standard-Spezikation)

Modell RESU-1 [ RESUD-1
RESUD'1 (Hutschienenmontage-Spezikation) Gewicht ca. 0.4 kg
Eingebauter Rege- 2350 80W

nerativwiderstand
Montage Moduleinheit | 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 tiber einen eingebauten
Bremswiderstand verfiigt, kann bei groBer Last auf der Vertikalachse und unzureichender Leistung einzusatzlicher Bremswiderstand erforderlich sein.

<Bei Anschluss eines Einachs-Roboters> <Bei Anschluss eines SCARA-Roboters>

S e L2 [ GIE (31| Abhangig von der Gesamt-Wattleistung angeschlossener Achsen. Angenommene Stiickzahlkriterien

Horizontale Einbaulage <RESU-1> 15, Modell Erforderllghe An‘zahl an
" — " Bremswiderstdnden
Gesamte Motorwattleistung ‘ Erforder. Anzahl an Bremswiderstanden 5
~100 W 0 % 3015
600 W | . NNN 4500 2
~1200 W 2 6001
~1800 W 3 3015 3
~2400 W 4 NSN 4500
60011 4
Vertikale Einbaulage <RESUD-1> * Die erforderliche Anzahl gilt fiir einen einzelnen SCARA-Roboter.
15, g5 X . ) ¥ - o
Erforderl, Anzahl an Bremswiderstinden 95 Bei Anschluss eines Einachs-Roboters als zusatzliche Achse ist sicherzustellen,
SSANEE NOSCINaTE N R (KR EATET SIS dass fiir diesen die Zahl an Bremswiderstdnden entsprechend ergénzt wird.
~100W 0 .
~600 W 1 § Beispiel: IXA-3NNN3015 und ISB-MXM (200 W) sind zusammen in Betrieb.
b g IXA-3NNN3015 - 2 Moduleinheiten erforderlich
~1000W 2 £ ISB-MXM (200 W) - 1 Moduleinheit erforderlich
~1400 W 3 é Demnach werden 3 Bremswiderstande benétigt.
~2000 W 4 2
~2400 W 5 a
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XSEL-RAX/SAX seuerung

H Absolutdaten-Pufferbatterie M Blindstecker
m AB_5 * Nur fur zusétzliche Achsen mit Absolut-Spezifikation. m DP_2

[[ETGH] Die Batterie versorgt den Speicher der Absolutdaten [[EZ0F]  Ein Blindstecker ist am Handprogrammiergerat-Anschluss
bei Betrieb einer Achse mit Absolut-Spezifikation. anzubringen, wenn jener nicht mit einem PC oder
Handprogrammiergerat verbunden wird.

Touchpanel-Handprogrammiergerat

I Merkmal Teach-Einrichtung mit Funktionen wie Positionseingabe, Probebetrieb und Uberwachung. M Spezifikation

Nennspannung 24VDC
B Modell TB-02-[] I AuBenabmessungen
Leistungsaufnahme max. 3.6 W (max. 150 mA)

190

i pan B Umgebende Betriebstemperatur | 0~40 °C

Umgebende Betriehsfeuchtigkeit | 20~85 % RH (nicht kondensierend)

155

Schutzart P20

Gewicht 470 g (nur Gehause TB-02)

PC-Software-Kit fiir PC-USB-Schnittstelle (fiir XSEL-RAX)

IrEEl JA-101-X-USBMW

m Ein USB-Adapter wird an das RS232C-Kabel angeschlossen, um die Anwendung tber den USB-Anschluss des PC's zu betreiben.
USB-Adapter

Beschreibung Software (CD-ROM), kompatibel mit Windows: 7/8/8.1/10 s IA-CV-USB
= - ] 3m 5m
\j 4 g e >
L e el e PC-Software USB-Kabel RS232C-Kabel
Efpita - USiEAelosl (@ (CD) CB-SEL-USB030 CB-ST-ETMWO50-EB

PC-Software

IRl JA-101-N Hinweis

Wenn die Achse iiber den USB-Anschluss betrieben werden

" . | N soll, ist sicherzustellen, dass der AUS-Schalter mit dem
(MEIE]  Enthalt nur die EC Software (CD-ROM). . L X E/A-System-Anschluss verbunden wird.
Wenn sowohl die Steuerungs- als auch die PC-Seite Uber einen USB-Kabel- bzw. Ohne vorhandenen NOT-AUS-Schalter ist das einen solchen
Ethernet-Kabelstecker miteinander verbunden werden soll, wird nur die Software Schalter enthaltene Modell ,|A-101-X-USBMW" zu wéhlen.

benotigt. Kundenseitig ist ein Kabel mit folgenden Spezifikationen bereitzustellen.

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

Steckverbinder zur Max. USB-Kabel (anwenderseitig bereitzustellen)
Steuerungs-Seite Kabelldnge j@j . EE
o .
SUSB,}:fbt_e" USB Mini-B 5m i
pezikation Ethernet-Kabel (anwenderseitig bereitzustellen)
Ethernet-Kabel- 10/100/1000BASE-T PC-Software 3 °
Spezifikation (RJ-45) 5m (cD) [ED @

PC-Software-Kit, kompatibel mit Sicherheitskategorie 4 (nur fiir XSEL-SAX)
el JA-101-X-MW ==l JA-101-XA-MW(-EB)*

* Modell IA-101-XA-MW-EB als Set mit zusatzlicher NOT-AUS-Box.
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Bei Bestellung von Ersatzkabeln siehe die unten aufgefiihrten Modellbezeichnungen.  (* Fiir weitere Einzelheiten wenden Sie sich an IAl.)

l Tabelle der anschlieBbaren Kabel

Produkt-/Modellreihe Motor-Roboterkabel Enkoder-Roboterkabel Bremskabel

@ ONNN18
@ CINNN30 CB-IXA-BKOIOIH
@] CINNN45
@ | IXA CINNN60 CB-X-MAJLD) CB-X1-PALICIC] CB-IXA-BKO}2
6| CNSCI30
® | [INS[145 CB-IXA-BKOO3
1 CINSCI60

Produktreihe PEA-Flachbandkabel
XSEL-RAX/SAX Mehrpunkt-PEA-Flachbandkabel
CB-X-PIOHOOO

Motor-Roboterkabel (@) (*) Das alternative EU-Motor-Roboterkabel CB-XEU-MALCO (mit Kunststoff-Rundstecker) ist nicht an IXA SCARA-Roboter anschlie3bar.

* 000 spezifiziert die Kabelldnge (L).
Modell: CB'X-MA D D D Léngen bis zu 15 m sind méglich. Beispiel: 050 =5 m

(Abb: Motor-Roboterkabel CB-X-MALIC]] mit Kunststoff-Flachstecker)

L 20, 10)
. | - 1200, ) . [ Nr.|Signal| Farbe|Querschnit]
*'H“ ‘ Py g ‘ ‘ ‘ Griin | PE | 1 1 U | Rot
4 31 1 075 Rot | U [2 2 | V |Weiss|20.75
j’ D = | i [ Da 007 eiss| v 3 3 [ W [schwarg 9eCmPY)
g = t = Schwarzl W | 4 4 | PE [Grin
(Vorderansicht) (Vorderansicht)

Steuerungsseitig

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

Enkoder-Roboterkabel (*) (*) Das alternative EU-Enkoder-Roboterkabel CB-XEU1-PAOCOC (mit Metall-Rundstecker) ist nicht an IXA SCARA-Roboter anschliel3bar.

Modell: c B-X 1 = PA D D D ’ Il.jéln:‘gEnsEiziiz:esnnfﬁr;tﬁgsﬁgﬁ g_g.ispielz 050=5m

(Abb.: Enkoder-Roboterkabel CB-X1-PACICIC] mit Kunststoff-Flachstecker) e e 0
- — 1
14 — BV |12
(41) L (14) — 1 ov 13
@ = creer 55
— EEI 25
3) — T or [
— RSV 23
— — 9
— % — — s
Ay @ s = — T
2.0 I i v =
~ elotet — + 3
® 5 ’ =& |
¢ — Z+
N (Vorderansicht) — - [
(Vorderansicht) Achsenseitig %ra__nqe 3:%+ i f 1 | BAT+ | Purple
ran
Violett | BAT: | 14 f 3% Tomnge
Bei dynamischer Biegebeanspruchung des Kabels: Biegeradius r = 44 mm 12 f E VSEC ‘f{(‘,‘t" (::Va?,ﬁ;)
* Fiir diese Produktreihen ist nur ein Roboterkabel erhiltlich. S| o1 SR Fuar
Gelb | BKR+ | 21 b 8 T BK_ | Blau
— 1 — T2 9 | BK+ | Gelb
q

Masseleiter und Abschirmgeflecht

Bremskabel (fiir IXA-CINNN18/CINNN30/CINNN45)

* 00O spezifiziert die Kabellange (L).
Modell: CB-IXA- B KD D D = 1 Léngen bis zu 15 m sind méglich. Beispiel: 050 =5 m

40 L 40
a stecker |Kennfarbe| Signal | Pin-tr
?
s Rot BK3 1 A2
=1 = sw Weiss | CoM 2 A3 COM | Weiss | BKRMT
s T Il fwan B —— o
L |
s
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IXA-SCARA-Serie, Katalog-Nr. 0120-D, Version CJ0256-2.7A Ix INTELLIGENT

ACTUATO

Bremskabel (fiir IXA-LINNN60)

Modell: C B'IXA' B Kl:l I:l I:‘ '2 ’ Ea'n]g'fﬁ’é?fiz?ﬁ‘nfiirﬁ?ggﬁ?ﬁ (laLi}spiel: 050=5m

40 ; L . 40
> Signal Pin-Nr. Pin-Nr. ‘ Signal | Kennfarbe| St
3
8 B2 BK4. Rot
= A3 com Weiss BKRMT
SW - BK RMT - - 3 Ubrige - -
,,,,, -
monie

Bremskabel (fiir IXA-CINSN30/CINSN45/CINSN60)

Modell: C B-IXA- B KD I:I I:‘ -3 ’ Eilr?gte':ﬁieszizizyegﬁiseir:{da:'?tlilglr;gﬁ. %lispiel: 050=5m

40 , L ) 0
- Stecker | Kennfarbe| Signal ‘ Pin-Nr. Pin-Nr. ‘ Signal | Kennfarbe| Stecker
2
s A4 BKS Rot
-l A3 COM | Weiss | gKRMT
s T T—] m— 1
I
o

PEA-Flachbandkabel
* 00 spezifiziert die Kabelldnge (L).
Modell: CB-X- P I 0 D I:‘ |:| Léngen bis zu 10 m sind moglich. Beispiel: 080 = 8 m

Nr. Farbe |Querschnitt| Nr. Farbe | Querschnitt| Nr. be | Querschnitt
) L ) 1 Braun 1 18 Grau 2 35 Griin 4
2 Rot 1 9 Weiss 2 36 Blau 4
3 | Orange1 20 | Schwarz2 37 | Violett4
2 4 Gelb 1 21 Braun 3 38 Grau 4
5 Griin 1 22 Rot 3 39 Weiss 4
6 Blau 1 23 | Orange3 40 | Schwarz4
Ohne Stecker 7| Viokett 1| 24 | Gebs 41 | Braun5 | Flach-
ach- — Flach- band-
8 Grau 1 band- 25 Griin 3 band- 42 Rot 5 Kabel
50 9 Weiss 1 kabel 26 Blau 3 kabel 43 | Orange 5 (pressge-
10 | Schwarz1| (pressge- | 27 | Violett3 | (pressge- | 44 Gelb5 | schweitt)
\_Flachkabel (50 Adern) 1 [ Braun2 | ™ 728 | Graus | ™ [725 | Grins
1”3 Rot 2 29 Weiss 3 46 Blau 5
13 | Orange2 30 | Schwarz3 47 | Violett 5
“ Gelb 2 31 Braun 4 48 Grau 5
5 Griin 2 32 Rot 4 49 Weiss 5
6 Blau 2 33 | Orange 4 50 | Schwarz5
7 Violett 2 34 Gelb 4

Mehrpunkt-PEA-Flachbandkabel
*0og ifiziert di bella X
Modell: C B'X' P I 0 H |:| I:‘ D Léingens rgfsz IzuZI1e0nm Iseir:(da rfagﬂ?ﬁ (BL;ispiel: 080=8m

Funktion
Externe Spannungs- Externe Spannungs-
< | 1 [Bani| - | versoroung (24 V-Anschiuss) | - Baud versorgung (24 V-Anschiuss) 51 [Bant | 300 | Alarm-Ausgang 76 | B3 | 324 | Universeller Ausgang
fiir Pin-Nr. 2~25, 51~74 fiir Pin-Nr. 27~50, 76~99

2 | frl | 000 | Programm-Start Vioktt3 Universeller Eingang 52 | Rl | 301 itschafts Ausgan 77 | Vokt3 | 325 | Universeller Ausgang
3 [Oungel| 001 | Universeller Eingang 28 | Gawd | 025 | Universeller Eingang 53 |Oangel| 302 | Not-Aus-Ausgang 78 | Ga3 | 326 | Universeller Ausgang
4| Gdb1 | 002 | Universeller Eingang 29 [ Wess3 | 026 | Universeller Eingang 54 | Geb1 | 303 | Universeller Ausgang 79 | Wess3 | 327 | Universeller Ausgang
5 | Ganl | 003 | Universeller Eingang 30 [Schwn3| 027 | Universeller Eingang 55 | Ginl | 304 | Universeller Ausgang 80 [Siwez3| 328 | Universeller Ausgang
6 | 8wl | 004 | Universeller Eingang 31 [Band | 028 | Universeller Eingang 56 | Baul | 305 | Universeller Ausgang 81 [ Baund | 329 | Universeller Ausgang
7 | Voett1| 005 | Universeller Eingang 32 | Rod | 029 | Universeller Eingang 57 |Viktt1 | 306 | Universeller Ausgang 82 | Rotd_| 330 | Universeller Ausgang
Ohne 8 | Garl | 006 | Universeller Eingang 33 [Ounge| 030 | Universeller Eingang 58 | Gaul | 307 | Universeller Ausgang 83 [Ounged | 331 | Universeller Ausgang
Stecker 9 [ Weiss1 | 007 RGN | 34 | G4 | 031 | Universeller Eingang 50 [ WessT | 308 | Universeller Ausgang 84 | Geb4 | 332 | Universeller Ausgang
10 [sdwaz!| 008 RGN 2 35 | Gind | 032 | Universeller Eingang 60 [ScwazT| 309 | Universeller Ausgang 85 | Gind | 333 | Universeller Ausgang
11 [Bain? | 009 RGN 4) 36 | Bawd | 033 | Universeller Eingang 61 [Ban2 | 310 | Universeller Ausgang 86 | Bawd | 334 | Universeller Ausgang
12 [ Rz | 010 PRGN:8)| 37 [Voetid| 034 | UniversellerEingang | o[ 62 | fot2 | 311 | Universeller Ausgang_| o[ 87 [Vt | 335 | Universeller Ausgang
£[13 Ounge2] 011 (PRGN 10]| £'| 38 | Gaud [ 035 | UniversellerEingang | 5[ 63 [Oange2] 312 | Universeller Ausgang | 5, 88 | Gawd | 336 | Universeller Ausgang
Flachkabel-Stecker: Flachkabel (50 Adern) 214 wba | 012 PRGN:20) 239 [Wesst | 036 | Universeller ingang | % | 64 | b2 | 313 | Universeller Ausgang | 2 /89 | Vst | 337 | Universeller Ausgang
HIF6-100D-1.27R (Hirose) UL2651 AWG28x2 &5 G2 | 013 (PRGNr.40)| &[40 [Schwand| 037 | Universeller Eingang 65 | Gin? | 314 | Universeller Ausgang 90 [vead| 338 | Universeller Ausgang
16 | B | 014 | Universeller Eingang 41 [Bains | 038 | Universeller Eingang 66 | Bau2 | 315 | Universeller Ausgang 91 [8ains | 339 | Universeller Ausgang
Kabel 1 (Pins 1~50) 17 [Vdet2| 015 | Universeller Eingang 42 | fot5 | 039 | Universeller Eingang 67 | Vokt2| 316 | Universeller Ausgang 92 | Rt _| 340 | Universeller Ausgang
e 18 | Gar2 | 016 | Universeller Eingang 43 | Ounge$| 040 | Universeller Eingang 68 | Gau? | 317 | Universeller Ausgang 93 |Oange$s| 341 | Universeller Ausgang
@ 19 [Weiss2 | 017 | Universeller Eingang 44 | Gebs | 041 | Universeller Eingang 69 [Viess2 | 318 | Universeller Ausgang 94 | Geb$ | 342 | Universeller Ausgang
Kabel 2 (Pins 51~100) 20 [shwn2| 018 | Universeller Eingang 45 | Girs | 042 | Universeller Eingang 70 [Swen2| 319 | Universeller Ausgang 95 | Gin$ | 343 | Universeller Ausgang
21 [ Band | 019 | Universeller Eingang 46 | Bavs | 043 | Universeller Eingang 71 [nd | 320 | Universeller Ausgang 96 | Bas | 344 | Universeller Ausgang
22 | A3 | 020 | Universeller Eingang 47 | Vet | 044 | Universeller Eingang 72 | Rad | 321 | Universeller Ausgang 97 [ Vo5 | 345 | Universeller Ausgang
23 [Ounge3| 021 | Universeller Eingang 48 | Gavs | 045 | Universeller Eingang 73 [0unge3| 322 | Universeller Ausgang 98 | Geu3 | 346 | Universeller Ausgang
24 | Gdb3 | 022 | Universeller Eingang 49 | Weiss | 046 | Universeller Eingang 74 | Gib3 | 323 | Universeller Ausgang 99 | Wess3 | 347 | Universeller Ausgang
- i - Externe Spannungs- Bxtene spannung-
25 | Gin3 | 023 | Universeller Eingang 50 [shwzs| 047 | Universeller Eingang | - | 75 | Gin3 | - | versorgung OV-Anschiuss) | - 100 Stwas| - | versorgung (0V-Anschiuss)
fiir Pin-Nr. 2~25,51~74. fiir Pin-Nr. 27~50, 76~99

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

: : 577-1 Obane, Shimizu-Ku, Shizuoka 424-0103, Japan Ober der Roth 4, D-65824 Schwalbach, Deutschland 2690 W. 237th Street, Torrance, CA 90505, U.S.A Shanghai Jiahua Business Centee A8-303.808,
Quality and Innovation Tel.: +81-543-64-5105 Fax: +81-543-64-5192 Tel.: +49-6196-8895-0 Fax: +49-6196-8895-24 Tel.: +1-310-891-6015 Fax: +1-310-891-0815 Honggiao Rd., Shanghai 200030, China
Tel.: +86-21-6448-4753 Fax: +86-21-6448-3992

|Al-automation.com



