IXP PowerCon SCARA

IXP-3N2508/4N2508 e

Modell- _ _ _ —
wWodel  IXP —[ |N 25 WA P3

tionen Serie — Anzahl  Armlange Hub Vertikal-Achse Greifer — Enkoder-Typ — Kabellange —  Passende
der Achsen Steuerung
3:3Achsen 25:250mm 08  :80 mm, ohne Greifer WA: Batterielos- N: Keine XOL: Spezifizierte Lénge P3: MSEL
4:4 Achsen 08GM : 80 mm, mit mittlerem Greifer Absolut P: 1m  ROO: Roboterkabel
* Greifer-Typen siehe unter ,Greifer-Ausriistung” S:3m
*Steuerung ist nicht enthalten. M:5m

Erlduterungen zu (Hinweis 1) bis (Hinweis 5) siehe S. 5.

«Die vertikale Achse ist standardmaBig mit einer Bremse ausgeristet.

«Uber die vertikale Achse sind keine Schub-Bewegungen steuerbar.

«Wenn ein Werkzeug installiert oder eine Sprungfeder o.a. Puffer fiir eine
Schub-Bewegung vorgesehen ist, betrédgt die zuldss. Druckkraft max. 45 N.

*Nahere Einzelheiten zum Arbeitsbereich siehe S. 5, zu den empfoh-
lenen Beschleunigungs-/Verzogerungseinstellungen siehe S. 26.

* Die Abbildung zeigt eine 4-Achs-Spezifikation.

Allgemeine Spezifikation

Positionier- Max. Geschwindigkeit im Nutzlast (kg)
5 i - Punkt-zu-Punkt-Betrieb (Hi is 2 i i
Achs-Konfiguration Arm:r:)ge Arbeitsbereich gv:rfgjirg;felit Unl AT H AL HES r;it n('nitltrl]:r’:; G)reifer (Hinweis 3)
(Hinweis 1) Ohne Greifer (GM) Nenn Max.
Achse 1 Arm 1 150 +135° 10,02 mm 2151 mm/s 2151 mm/s
Achse 2 Arm 2 100 £135° o (im Verbund) (im Verbund) 1 3
Achse 3 Vertikale Achse — 80 mm +0.02 mm 350 mm/s 350 mm/s
Rotationsachse = +360 ° +0.01° 1200 °/s =
Achse 4 — 0.5 (*2)
Mittlerer Greifer GM (*1) — 14 mm (beide Finger) +0.01 mm — 94 mm/s (pro Finger)

(*1) Siehe Greifer-Auswahlverfahren im RCP2/RCP4/RCD Vertikal-Greifer-Katalog.
(*2) Dies ist die max. Zuladung fir den Greifer bei Ausriistung eines SCARA-Roboters mit einem Greifer.

Allgemeine Spezifikation | |Modellkombinationen
3-Achs-Spezifikation Spezifikation Modell
3-Achs-Spezifikation | 4-Achs-Spezifikation mit mittlerem N N
Greifer (GM) 3-Achs-Spezifikation IXP-3N2508
Enkoder-Typ Batterieloser Absolut-Enkoder * ShdESpilEilen IXP-3N2508GM
mit mittlerem Greifer
Verdrahtung (anwenderseitig) AWG26x8 4-Achs-Spezifikation IXP-4N2508

Pneumatik (aussen @4, innen 22.5) x 2

(maximaler Betriebsdruck 0.8 MPa) . Kabellangen <Per Achse*>

Verrohrung (anwenderseitig)

Standard-Zykluszeit (s) (Hinweis 4) 0.79 M. - v Kabelcode
Zulassiges Drehmoment (Achse 4) (N-m) — | 0.28 — P(1m)

Zuldssiges Lastmoment (N-m) 0.7 Ma, Mb, Mc: 0.7 Standardkabel S@3m)

Zulassiges Trégheitsrzr\omgnt an der Nenn: 0.001 | Nenn: 0.001 Max: 0.001 M (5 m)

Stangenspitze (kg-m?) (Hinweis 5) Max: 0.01 Max: 0.003 X06 (6 m) ~ X10 (10 m)
Umgebungstemperatur/Feuchtigkeit Temperatur 0 ~ 40 °C, Feuchtigkeit 20 ~ 85 % RH (nicht kondensierend) Speziallingen X11(11 m) ~X15 (15 m)
Einheitsgewicht (kg) 7.5 | 8 | 8 X16 (16 m) ~ X20 (20 m)

Der Greifer besitzt einen Inkremental-Enkoder. ROT (1 m) ~R03 (3 m)

R04 (4 m) ~ RO5 (5 m)
Roboterkabel R056 m) - R10 10 m)
R11 (11 m)~R15(15m)
R16 (16 m) ~ R20 (20 m)

* Fur die 3-Achs-Spezifikation sind drei Kabel erforderlich, wéhrend die
Greifer- und 4-Achs-Spezifikation vier Kabel benétigt.

| IXP-3N2508GM | Mittlerer Greifer RCP4-GRSML an der Stangenspitze der vertikalen Achse montiert. |
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IX P PowerCon SCARA

Abmessungen

eichnungen sind tiber s A
unsere Internetseite downloadbar. www.eu.mtelllgentautuator.de
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Verbotene Betriebszone

Arbeitsbereich des Rechtsarm-Systems

Anschluss fiir zusétzliche Achse

DF62P-24EP-2.2 (HIROSE)

Anschluss fur anwenderseitiges Kabel

SMP-08V-NC (JST)/Querschnitt AWG26x8C

Dichtung fiir innengelegenen
Rohrausgang (24x2)

Montagesockel fir anwender-
seitige Kabel-/Rohrbefestigung

(ca. 590 max.)

248.5

Anschluss fiir zusétzliche Achse
DF62P-24EP-2.2 (HIROSE)

Anschluss fiir anwenderseitiges Kabel
SMP-08V-NC (JST)/Querschnitt AWG26x8C
Dichtung fiir innengelegenen
Rohrausgang (24x2)

Montagesockel fiir anwender-

seitige Kabel-/Rohrbefestigung

o
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Kabelanschluss-
Bereich

3 (Mechan. Anschlag)

25,

T
2-M3, Tiefe 6
(identisch auf
anderer Seite)
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* Bei Auswahl der 3-Achs-Spezifikation
werden drei Steuerungskabel bendtigt.
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<Spezifikation Greifer>
2-M3, Tiefe 6
(eine auf gegentiberliegender Seite GM (RCP4'GRSMI-)
wird fiir Greifer-Verdrahtung genutzt)
Verbotene Betriebszone
Rt o0l R 1 = Arbeitsbereich des Linksarm-Systems
. S [T o
N 2-M4, Tiefe 5 /| 214
Bl
& (135) o (80) "
§ 2 62 b * Die zuldss. Auskragung liegt bei 0 mm
8 ; wF— =—Montage- horizontal und bei 20 mm vertikal.
o 2 | I X flache Siehe (Hinweis 6) auf Seite 6.
1
Passende Steuerung
. A % Max. Anzahl an- Max.Anzahlvon  Standard E/A-Kandle ~ Spannungs- Referenz-
oz AEE: Rt () steuerbarer Achsen  Positionierpunkten  (Eingange/Ausgéange)  versorgung seite
Mehrachs-Programmsteuerung
gemaB Sicherheitskategorie MSEL-PGX(D-(DWAIB-(D-[-2-4 Einohasi
inphasig
4 30000 Punkte 16/16 AC —S.19
Mehrachs-Programmsteuerung 100V ~ 230V
gemaB Sicherheitskategorie MSEL-PGX(D-(DWAIB-[D-()-0-4
mit Netzwerkkarte
*® Steuerungstyr') (3: 3-Achs-Spezifikation / 4: 4-Achs-Spezifikation)  <SCARA-Typ> <E/A-Erweiterung>
:® SCARA-Typ (Siehe Tabelle rechts) [3N2508 [ 4N2508  |[E__ [ Nicht belegt CC_ [ CC-LinkKarte
*(@ Standard-£/As (NP/PN) 3N2508GM NP/PN| PEA-Erweiterungskarte NPN/PNP Spez. (*2) | CC2 | CC-Link-Karte (mit 2-Weg-Steckeranschluss)
Dz e b ) DV_ | DeviceNetKarte PR__| PROFIBUS-DP-Karte
Siehe S. 20 bei Erwégung anderer Achs-Anschliisse als der IXP-Serie. DV2 | DeviceNet-Karte (mit 2-Weg-Steckeranschluss) | EP__| EtherNet/IP-Karte

(*1) Der Modell-Code ist nur ein Beispiel. Siehe S. 19 wie etwa fir Verwendung eines Feldnetzwerks. (*2) PEA-Erweiterungskarte mit PNP-Spezifikation erscheint demnéchst.
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