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SCARA-Roboter

SCARA-Roboter fiir Industrieanwendungen:
* Hohere Zuverlassigkeit (keine Riemen bei
XG-Serie, keine bewegten elektronischen Teile)

* Hohe Prazision und Geschwindigkeit
¢ Minimale Wartung

¢ Einfache Nutzung

* Hoéhe Steifigkeit

e Sehr kompakte Bauform

Systemkonfiguration
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Die trennbaren Kabel auf der Roboterseite sind nicht
bei allen Modellen erhéltlich. Weitere Einzelheiten
hierzu finden Sie in der Liste ,Bestellinformationen*.

CONSULTING DISTRIBUTOR

POHL Electronic GmbH
Eduard-Maurer-StraBe 11a « 16761 Hennigsdorf
O Tel. +49 3302 81893-0 . Fax +49 3302 81893-99

www.pohl-electronic.de » info@pohl-electronic.de
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YRC Robotercontroller

Technische Daten

Eigenschaft Beschreibung
YRC YRC Robotercontroller
Anzahl steuerbarer Achsen maximal 4 Achsen (gleichzeitige Steuerung: 4 Achsen)
$ [Steuerbare Roboter SCARA-Roboter
_§ Maximale Leistungsaufnahme 2500 VA
E Leistung des angeschlossenen Motors 1600 W
5‘5 Abmessungen (B x Hx T) 180 x 250 x 235 mm
(% Gewicht 6,5 kg
o |Eingangsspannungs- |Steuerungs- Einphasig, 200 bis 230 V AC +/— max. 10 % (50/60 Hz)
'g versorgung Spannungsversorgung
o Motor- Einphasig, 200 bis 230 V AC +/— max. 10 % (50/60 Hz)
Spannungsversorgung
Art der Ansteuerung Volldigital, AC-Softwareservo
Positions-Erkennungsmethode Mehrgang-Drehmelder mit Datensicherungsfunktion, magnetische Linearskala
o Betriebsart PTP (Punkt-zu-Punkt), Linearinterpolation, Kreisinterpolation, ARCH
2 |Koordinatensystem Gelenkkoordinaten, kartesische Koordinaten
% Einheiten der Positionsangabe Pulse, mm (Millimeter), deg (Grad)
'g Geschwindigkeitseinstellung 1 % bis 100 % (In Schritten von 1 %. Allerdings wird die Geschwindigkeit bei Einzelachsenbetrieb mit der
g DRIVE-Anweisung in Schritten von 0,01 % eingestellt.)
S |Beschleunigungseinstellung 1. Automatische Beschleunigungseinstellung auf Grundlage von Robotermodell und Endmassen-Parameter
< 2. Einstellung auf Grundlage der Parameter fiir Beschleunigung und Verzégerung (Einstellung in Schritten von 1 %)
Auflésung 16384 Impulse/Umdrehung, 1 Mikron (um)
Methode der Nullpunktsuche Inkrementell, absolut, semi-absolut
£ |Programmiersprache PSEUDO-BASIC (entspricht JIS B8439 SLIM-Sprache)
5 Multitasking maximal 8 Tasks
E’ Ablaufprogramm 1 Programm
o Punktdaten-Eingabemethode Manuelle Dateneingabe (Koordinatenwert-Eingabe), Direkt-Teaching, Teaching-Wiedergabe
Speicherkapazitat 364 KB (Gesamtkapazitat fir Programm und Punkte)
0 (Die verfugbare Programmkapazitat bei Nutzung der maximalen Anzahl von Punkte betragt 84 KB.)
% Programme max. 100 Programme, max. 9999 Zeilen pro Programm, max. 98 KB Kapazitat pro Programm
‘g |Punkte 10000 Punkte: maximale Anzahl an Punkten
@ |Speichersicherungs-Batterie Lithium-Metallbatterie (Lebensdauer 4 Jahre bei 0 bis 40 °C)
Interner Flash-Speicher 512 KB (nur ALLE Daten)
STD.DIO E/A - Eingang 16 universell nutzbare Eingénge, 10 dezidierte Eingdnge (NPN/PNP-Spezifikation wéhlbar)
E/A — Ausgang 8 universell nutzbare Ausgéange, 11 dedizierte Ausgange
Sicherheit Nothalt-Eingang (Relaiskontakt), Betriebsmodus-Eingangs (NPN/PNP-Spezifikation entspricht Einstellung
in STD.DIO)
Bremsausgang Relaiskontakt
& |Nullpunktschalter-Eingang Fir den Anschluss eines Offnerkontakt-Sensors mit 24 V DC
=§ Externe Kommunikation RS232C: 1 Kanal D-SUB9 (Buchse); RS422: 1 Kanal (spezielle PB)
2 |Optionen Steckplatze 4
5, Typ Optionale Ein-/Ausgénge (NPN/PNP): 24 universell nutzbare Eingénge, 16 universell nutzbare Ausgénge
iﬁ CC-Link: 16 dedizierte Eingange, 16 dedizierte Ausgénge, 96 Universaleingange, 96 Universalausgange
] (4 Knoten belegt)
E, DeviceNet: 16 dedizierte Eingénge, 16 dedizierte Ausgénge, 96 Universaleingange, 96 Universalausgange
] Profibus: 16 dedizierte Eingénge, 16 dedizierte Ausgénge, 96 Universaleingange, 96 Universalausgange
Ethernet: IEEE802.3, 10 MBit/s (10BASE-T)
IVY: Kameraeingang (2 Kanéle), Kamera-Triggereingang, PC-Verbindungseingang
Verfolgung: AB-Phaseneingang, Beleuchtungs-Triggereingang,
Beleuchtungs-Spannungsversorgungs-Ein-/Ausgang
Beleuchtungssteuerung: Beleuchtungs-Triggereingang, Beleuchtungs-Spannungsversorgungs-Ein-/Ausgang
$ |Programmierbox PB (mit Aktivierungsschalter)
_E Support-Software fiir PC SCARA STUDIO
S
$ |Betriebstemperatur 0 bis 40 °C
g Lagertemperatur —10 bis 65 °C
2 Luftfeuchtigkeit (Betrieb) 35 % bis 85 % relative Luftfeuchtigkeit (ohne Kondensatbildung)
z Sicherungsbatterie Lithium-Metall-Batterie, 3,6 V, 5400 mAh (2700 mAh x 2)
£ |Absolute Datensicherungsdauer 1 Jahr (im Zustand ohne angelegte Spannung)
2 [Storfestigkeit IEC61000-4-4 Stufe 3
_}‘_:’ Schutzklasse gemaB IEC 60529 IP10
£
)
E




YRC Robotercontroller OmRon

YRC Optionale Ein-/Ausgangsbaugruppe (PNP/NPN)

Eigenschaft Beschreibung

R6YACMD241 (NPN) Optionale Ein-/Ausgangsbaugruppe |

R6YACMD242 (PNP)

Optionale Ein-/Ausgange (NPN/PNP) 24 universell nutzbare Eingange, 16 universell nutzbare Ausgange

*1 Bitte bestellen Sie einen E/A-Steckverbinder (YKIOCONNECTOR) fiir jede optionale E/A-Baugruppe.

YRC DeviceNet-Slave-Baugruppe

Eigenschaft Beschreibung
R6YACDRTO1 DeviceNet-Slave-Baugruppe
Geeignet fiir Controller YRC
Eignung fiir DeviceNet-Spezifikationen Volume 1 Release 2.0/Volume 2 Release 2.0
Gerateprofilname Allgemeines Gerat (Gerat Nummer 0)
Anzahl der belegten Kanéle § Normal: Eingang/Ausgang je 24 Kanéle, kompakt: Eingang/Ausgang je 2 Kanale
MAC-ID-Einstellung 0 bis 63
Einstellung der Ubertragungsgeschwindigkeit|500 kBit/s, 250 kBit/s, 125 kBit/s (Einstellung mit DIP-Schalter auf Platine)
Devi,%eNet Normal 96 Universaleingange, 96 Universalausgéange, 16 dedizierte Eingange, 16 dedizierte Ausgénge
E/A Kompakt 16 Universaleingdnge, 16 Universalausgénge, 16 dedizierte Eingénge, 16 dedizierte Ausgange
Parallele externe E/A Das Master-Modul und bis zu vier Anschlisse kdnnen durch Nutzung der Pseudoserialisierungsfunktion
unabhéngig vom Roboterprogramm gesteuert werden.
Netzwerk- Gesamtldnge 3 100 m/500 kBit/s, 250 m/250 kBit/s, 500 m/125 kBit/s
Lénge Abzweiglinge/ max. 6 m/max. 39 m, max. 6 m/max. 78 m, max. 6 m/max. 156 m
Gesamte Abzweiglénge
Uberwachungs-LED MS (Modulstatus), NS (Netzwerkstatus)

*1  Die Auswahl zwischen ,Normal“ und ,Kompakt“ erfolgt liber die Roboterparameter.

*2 Controller-E/A werden alle 10 ms aktualisiert.

*3 Diese Werte gelten bei Verwendung eines dicken Kabels. Bei Verwendung eines diinnen Kabels oder der gemischten Verwendung dicker und dinner Kabel ist
die Strecke geringer.

YRC Profibus-Slave-Baugruppe

Eigenschaft Beschreibung

R6YACPRTO1 Profibus-Slave-Baugruppe

Geeignet fiir Controller YRC

Kommunikationsprofil Profibus-DP-Slave

Anzahl der belegten Knoten 1 Knoten

Einstellung von Stationsadressen 1 bis 99 (mittels Drehschalter auf der Platine)

Einstellung der 9,6 kBit/s, 19,2 kBit/s, 93,75 kBit/s, 187,5 kBit/s, 500 kBit/s, 1,5 MBit/s, 3 MBit/s, 6 MBit/s, 12 MBit/s
Kommunikationsgeschwindigkeit (automatische Erkennung)

Profibus E/A " 96 Universaleingénge, 96 Universalausgénge, 16 dedizierte Eingange, 16 dedizierte Ausgénge
Parallele externe E/A Das Master-Modul und bis zu vier Anschliisse kénnen durch Nutzung der Pseudoserialisierungsfunktion
unabhéngig vom Roboterprogramm gesteuert werden.

Gesamtldnge 100 m bei 3, 6 und-12 MBit/s, 200 m bei 1,5 MBit/s, 400 m bei 500 kBit/s, 1000 m bei 187,5 kBit/s, 1200 m
bei 9,6/19,2/93,75 kBit/s
[Jberwachungs-LED RUN, ERR, SD, RD, DATA-EX

*1 Das kirzeste E/A-Aktualisierungsintervall des Controllers betrdgt 10 ms, jedoch ist die tatsachliche E/A-Aktualisierungszeit von der Aktualisierungszeit mit der
Masterstation abhéngig.

YRC Ethernet-Baugruppe

Eigenschaft Beschreibung

R6YACETNO1 Ethernet-Baugruppe

Geeignet fiir Controller YRC

Netzwerkspezifikationen Gemaf Spezifikationen fur Ethernet (IEEE802.3)

Steckverbinderspezifikationen RJ-45-Steckverbinder (8-poliger modularer Steckverbinder), 1 Anschluss

Baudrate 10 MBit/s (10BASE-T)

Kommunikationsmodus Halbduplex

Netzwerkprotokoll Anwendungsschicht: TELNET; Transportschicht: TCP/IP
Netzwerkschicht: IP, ICMP, ARP; Data-Link-Schicht: CSMA/CD
Physische Schicht: 10BASE-T

Anzahl gleichzeitig erfasster Eingénge 1

Einstellung von IP-Adresse etc. Einstellung tiber PB

Uberwachungs-LED Run, Collision, Link, Transmit, Receive

SCARA-Roboter
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OI'nRon YRC Robotercontroller

YRC EtherNet/IP-Baugruppe

Eigenschaft Beschreibung

R6YACEIPO1 EtherNet/IP-Baugruppe

Geeignet fiir Controller YRC Version 1.64M oder héher

Netzwerkspezifikationen Entspricht Ethernet (IEEE 802.3)

Eignung fiir EtherNet/IP-Spezifikationen Volume 1: Common Industrial Protocol (CIPTM) 3.8/Volume 2: EtherNet/IP Adaption Edition 1.9

Geratetyp Allgemeines Gerat (Gerat Nummer 43)

DatengroBe Je 48 Byte flr Ein-/Ausgang

Ubertragungsgeschwindigkeit 10 MBit/s/100 MBit/s

Steckverbinderspezifikationen RJ-45-Steckverbinder (8-poliger modularer Steckverbinder), 1 Anschluss

Paralleler externer Eingangs Das Master-Modul und bis zu vier Anschliisse kdnnen durch Nutzung der emulierten Synchronisierungsfunktion
unabhéngig vom Roboterprogramm gesteuert werden.

Max. Kabelldnge 100 m

ﬁberwachungs-LED Aktivitat, Netzwerkstatus, Verbindung, Modulstatus

YRC VISION-Karte — Basis-Spezifikationen

Eigenschaft Beschreibung
R6YACVI01 VISION-Karte
Basis- Geeignet fiir Controller YRC
Spezifikationen  Igjiqounkte 640 (H) x 480 (V) — 300000 Pixel, VGA
Einstellbare Teiletypen 40 Teiletypen
AnschlieBbare Kameras  |Maximal 2 Kameras '
Kameratypen Mit doppelter Geschwindigkeit kompatible analoge Kamera
Speicher 128 MB SDRAM, 256 MB miniSD-Karte
Externe Schnittstelle Ethernet (100BASE-TX)
Bestimmungsmethode Kantensuche (korrelativer Kantenfilter, Sobel-Filter)
Bildeingang Trigger Softwaretrigger, Hardwaretrigger, kamerainterne Synchronisation
Externer Trigger-Eingang |2 Punkte
Funktionen Suchfunktion Positions-Offset, Auto-Registrierung von Punktdaten

Funktionen zur Einrichtungsunterstiitzung Kalibrierung, Bildspeicherfunktion 2 (alle Bilder/bestimmtes Bild)

*1  Bei Anschluss von zwei Einheiten muss es sich um das gleiche Modell handeln.
*2  Windows-PC erforderlich

Zubehor fiir YRC VISION-Karte

Eigenschaft Beschreibung
R6YACS1 CCD-Kamera
R6YACCV003 Kamerakabel, 3,5 m
R6YACCV006 Kamerakabel, 6 m
R6YACCV009 Kamerakabel 9,5 m (3,5 m + 6 m)
R6YACLE008 Objektiv 8 mm
R6YACLEO012 Objektiv 12 mm
R6YACLE016 Objektiv 16 mm
R6YACLE025 Objektiv 25 mm
R6YACLRO005 Zwischenring 0,5 mm
R6YACLRO10 Zwischenring 1,0 mm
R6YACLR020 Zwischenring 2,0 mm
R6YACLR050 Zwischenring 5,0 mm




YRC Robotercontroller

OMmRON

YRC Verfolgungskarte — Basis-Spezifikationen

Beleuchtungsgerate

Eigenschaft Beschreibung
R6YACTRO1 Verfolgungskarte
Geeignet fiir Controller YRC
Anzahl der anschlieBbarer Bis zu 2

Lichtanpassungssystem

PWM-Steuerung (0 bis 100 %) (Zyklus 60 kHz)
Stroboskoplicht (10 bis 33000 pus)

Trigger

Softwaretrigger, Hardwaretrigger

Externer Trigger-Eingang

2 Punkte

Beleuchtungs-
Spannungsversorgungseingang

12V DC oder 24 V DC
(gemeinsame externe Versorgung fur 2 Kanéle)

Beleuchtungssteuerungs-Abschnitt

c
2 Beleuchtungsausgang Bei Versorgung mit 12 V DC: unter 30 W bei 2 Kané&len zusammen
-% Bei Versorgung mit 24 V DC: unter 60 W bei 2 Kanalen zusammen
g
N
o
Q
?@
% .. |Anzahl der anschlieBbarer Bis zu 2
3 ‘E |Gebergerate
‘S |Drehgeber- 5V DC (weniger als 500 mA bei 2 Kanélen zusammen) (Versorgung Uber Controller)
2 |Spannungsversorgung
‘CF” Geeigneter Drehgeber Line Driver entsprechend 26LS31/26C31 (kompatibel mit RS422)
S |Eingangsphase A A BB, Z7Z
2 [Maximale 2 MHz
'g Ansprechfrequenz:
S |Z&hler/ 0 bis 65535/doppelt, vierfach
g |Vervielfachung
~ [Sonstiges Mit Drahtbruch-Erkennungsfunktion ausgestattet

Hinweis:Zur Nutzung der Verfolgungsfunktion ist die Verfolgungskarte erforderlich.

Zubehor fiir YRC Verfolgungskarte

Eigenschaft

Beschreibung

R6YACCRO005

Drehgeberkabel fur Verfolgung, 10 m

YRC Beleuchtungssteuerungskarte — Basis-Spezifikationen

Beleuchtungsgerate

Eigenschaft Beschreibung

R6YACLIO1 Beleuchtungssteuerungskarte
Basis- Geeignet fiir Controller YRC

Spezifikationen [Anzan| anschlieBbarer Bis zu 2

Lichtanpassungssystem

PWM-Steuerung (0 bis 100 %) (Zyklus 60 kHz)
Stroboskoplicht (10 bis 33000 ps)

Trigger

Softwaretrigger, Hardwaretrigger

Externer Trigger-Eingang

2 Punkte

Beleuchtungs-
Spannungsversorgungseingang

12 oder 24 V DC (gemeinsame externe Versorgung fiir 2 Kanale)

Beleuchtungsausgang

Bei Versorgung mit 12 V DC: unter 30 W bei 2 Kanélen zusammen
Bei Versorgung mit 24 V DC: unter 60 W bei 2 Kanélen zusammen

Zubehér fiir YRC-PB (Programmierbox)

Eigenschaft Beschreibung
R6YACPBO005E Programmierboxkabel, 5 m
R6YACPBO12E Programmierboxkabel, 12 m

Zubehor fiir YRC-SCARA Studio-Software

Eigenschaft Beschreibung

R6YACSSC1 Support-Software SCARA Studio
R6YACCCO005 Kommunikationskabel, 9-polig/9-polig
R6YACUSBO005 USB-Kommunikationskabel

SCARA-Roboter
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YRC Robotercontroller

YRC - Bezeichnungen der Komponenten

Bezeichnung der @ PB
Steckverbindungen |@ OP.1 (? OP.3

@ XM
@ ROB /0 XY
®YM
BATT XY (@ PB SEL
@ ROB I/0 ZR (3 COM
Iﬁ ZR ﬂ
®zm _m : |5
BATT ZR oL @@ = 1 RGEN
[©)
» RM leﬁ l- &l
|i A& @ ACIN
@) SAFETY A L 5
® FG
- 7 OP2 (? OP4 J
® STD.DIO
Bezeichnung der Funktion

Steckverbindung

RGEN [P/W/N]

Steckverbinder fir Bremswiderstandseinheit

AC IN [UN/L1/NT]

Klemmenblock fiir Spannungsversorgungskabel; zur Verdrahtung Ringkabelschuhe
verwenden.

[©) XM/YM/ZM/RM Steckverbinder flr Servomotor-Antrieb

® ROB 1/0 [XY/ZR] Steckverbinder fiir Servomotor-Rickmeldung und Sensorsignale
® SAFETY Ein-/Ausgangssteckverbinder fur Sicherheitsfunktionen wie Nothalt
@ PB Steckverbinder fiir PB

® COM RS-232C-Schnittstellen-Steckverbinder

® STD.DIO Steckverbinder fur dedizierte E/A und universell nutzbare E/A

@ OP.1,2,3,4 Steckverbinder an optionalen Erweiterungskarten

BATT [XY/ZR] Batterie-Steckverbinder fir Absolutwertsicherung

® PB SEL PB-Wabhlschalter-Kontakt

®

®

FG

Erdungsklemme (W); Erdung gemaf Klasse D (max. 100 Ohm Erdungswiderstand).




YRC Robotercontroller

OMmRON

YRC in Standardausfiihrung
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YRC Robotercontroller

YRC mit installierter Option RGU2
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\RGU-2
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YRC mit installierter Option RGU3

Draufsicht
L0
+ 4+ | =
[Ty = =
2 +)‘l
<
o
N
S
[Te) 4+
[f)
Sieben T lH :ﬂ
M3-Gewindebohrungen =a =
fir Befestigungswinkel; @L;‘J
Deckblechstarke 2 mm
(Siehe Hinweis 1) 69,75
25 139,5 155
Vorderansicht Seitenansicht Riickansicht
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OMmRON
R6YXG120 TiNY-Serie

Technische Da

X-Achse [Y-Achse [Z-Achse [R-Achse

Reichweite (mm) 120
Maximale Nutzlast (kg) 1
Wiederholgenauigkeit T (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,005 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armléange (mm) 45 75 50 -——-
spezifikationen Drehwinkel (°) +/-125 +/-145 +/-360
Mechanismus zur Untersetzung Gleitkeilgetriebe  |Gleitkeilgetriebe  |Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung|kraftiibertragungsmethode [Motor zu Untersetzung Direktverbindung

Untersetzung zu Kraftabgabe | Direktverbindung
AC-Servomotorleistung (W) 30 [30 30 30
Hochstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: ¢/s) 3,3 0,9 1700
Standardzykluszeit: mit 0,1 kg Nutzlast ™ (s) 0,33
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse ° (kgm?) 0,01
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,1x8
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) @4 x2
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 2, Option: 3,5, 5, 10
Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel)* 3,9
Gewicht Roboterkabel 0,9kg (2 m), 1,5kg (3,5 m), 2,1 kg (5 m), 4,2 kg (10 m)
*1  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

*2  Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 100 mm in horizontaler Richtung.
*3  Es gibt Grenzen firr die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.
*4  Das Gesamtgewicht des Roboters setzt sich aus dem Gewicht des Roboter selbst und dem des Roboterkabels zusammen.

Controller
Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart
YRC 300 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb tiber RS-232C-Kommunikation

Bestellinformationen

Beschreibung
SCARA, Reichweite: 120 mm, Vertikalhub: 50 mm, max. Nutzlast: 1 kg

Produktbezeichnung
R6YXG12050YRCRO

Steckverbinder fiir Benutzerverdrahtung

(Nr. 1 bis 8 nutzbar, Buchsenkontakt)

J.S.T. Mfg Co., Ltd. SM-Steckverbinder
SMR-8V-B, Pin SYM-001T-P0.6 (mitgeliefert)
Crimpmaschine YC12 verwenden.

g ([
3| g
BN
©
«
«*@ . . .
& Keine Dréhte oder Leitungen an selbsttragendem Kabel befestigen.
2 Dadurch kann die F werden.
Lot I —— ; ;
\ws“‘ Verwenden Sie diese Liftleitungen fiir die Befestigung von eigenen
38 75 45 Kabeln oder Leitungen. Einzelheiten finden Sie in Kapitel 3 unter B
37 10 Anbringen neuer eigenen Drahte oder Leitungen*. Arbeitsraum
322 ) X-Y-Achsen-Nullpunkt liegt bei +5° bezogen
7316 (maximal 322 wahrend Armdrehung) auf die Vorderseite des RoboterfuBes
25 (maximal 120 wahrend Bewegen Sie die Achse bei Durchfiihrung einer
Nullpunktriickkehr zuvor gegen den
g Uhrzeigersinn aus der oben gezeigten Stellung.
39
Benutzerrohrleitung 2 (04)
At A %’ % "
146 7 Benutzerrohrleitung 1 (04)
Mitnehmer T
L ﬁ = f 116 itt A-A itung 2 (04) 104
L] 253 10 M3-Erdungsklemme
25 { 180
e | BEEE : B I
+/= " "
(2-Achsen- A d L 4 fiir o) <
Nullpunktstellung) | ﬁ r ‘6“ (Nr. 1 bis 8 nutzbar, Buchsenkontakt) \S. o)
0 N ';r‘ ‘DL,- =) o J-S.T. Mfg Co., Ltd. SM-Steckverbinder )
T i \- J- SMR-8V-B, Pin SYM-001T-P0.6 (mitgeliefert) 3
026 _ Keine Phasenbeziehung zwischen 45 905 32 YC12 verwenden.
Flachstelle und Nullpunkt der R-Achse g;

Innendurch- .
messer: 94 1o

2-0 5,5 Durchgangsbohrung R

Vier M5-Schrauben verwenden.

902
Schlii
ssel
weite

225
o

Details von B Gewindebohrung fiir Benutzer

Vier M3 x 0,5, Tiefe: 7
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OMmRON

R6YXG150 TINY-Serie

Technische Daten

X-Achse [Y-Achse |Z-Achse [R-Achse

Reichweite (mm) 150
Maximale Nutzlast (kg) 1
Wiederholgenauigkeit ' (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,005 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armlénge (mm) 75 75 50 -——-
Spezifikationen Drehwinkel (2) +—125 +/—145 +/-360
Mechanismus zur Untersetzung Gleitkeilgetriebe | Gleitkeilgetriebe  [Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung|Kraftiibertragungsmethode | Motor zu Untersetzung Direktverbindung

Untersetzung zu Kraftabgabe |Direktverbindung
AC-Servomotorleistung (W) 30 [30 30 30
Hochstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: ¢/s) 34 0,9 1700
Standardzykluszeit: mit 0,1 kg Nutzlast ™ (s) 0,33
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse > (kgm?) 0,01
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,1x8
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) Q4 x2
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 2, Option: 3,5, 5, 10
Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel) * 4
Gewicht Roboterkabel 0,9 kg (2 m), 1,5kg (3,5 m), 2,1 kg (5 m), 4,2 kg (10 m)

*1  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

*2 Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 100 mm in horizontaler Richtung.

*3  Es gibt Grenzen fir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

*4  Das Gesamtgewicht des Roboters setzt sich aus dem Gewicht des Roboter selbst und dem des Roboterkabels zusammen.

Controller

Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart

YRC 300 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb Uber RS-232C-Kommunikation
Bestellinformationen

Beschreibung Produktbezeichnung
SCARA, Reichweite: 150 mm, Vertikalhub: 50 mm, max. Nutzlast: 1 kg R6YXG15050YRCRO

Steckverbinder fiir Benutzerverdrahtung

(Nr. 1 bis 8 nutzbar,

J.S.T. Mfg Co., Ltd. SM-Steckverbinder
SMR-8V-B, Pin SYM-001T-P0.6 (mitgeliefert)
Crimpmaschine YC12 verwenden.

)
o«
A Keine Kabel oder Leitungen an selbsttragendem Kabel befestigen.
W\,;,\\@ Dadurch kann die Positioni igkei achtigt werden.
3
o /erwenden Sie diese Liftleitungen fiir die Befestigung von eigenen Kabeln
?\§ o & Ve \den Sie diese Liftleitt fiir die Befesti i Kabel
@\\z‘\‘ 38 75 75 oder Leitungen. Einzelheiten finden Sie in Kapitel 3 unter ,10 Anbringen Arbeitsraum
.37 neuer eigenen Drahte oder Leitungen®. —_—
322 . N X-/Y-Achsen-Nullpunkt liegt bei +5° bezogen auf
316 (maximal 322 wahrend Armdrehung) die Vorderseite des RoboterfuBes
25 (maximal 120 wéhrend Bewegen Sie die Achsen bei Durchfiihrung einer
Nullpunktriickkehr zuvor gegen den
Uhrzeigersinn aus der oben gezeigten Stellung.
239
Benutzerrohrleitung 2 (04)
146 Benutzerrohrleitung 1 (04)
erschnitt A-A
[E—— i 119 QuerschnittA-A Benutzerrohrleitung 2 (04) itung 1(04)
104 1% M3-Erdungsklemme
80
67
47+/-2
9 -
(z-Achsen- o fr &5‘ N
Nullpunktstellung) (Nr. 1 bis 8 nutzbar, Buchsenkontakt) gl
0 . - 0 J.S.T. Mfg Co., Ltd. SM-Steckverbinder
f |La15 905 |32 (S:MR-SV-B, Pin SVCM-OmT-PO.S i 43)
rimpmaschine YC12 verwenden. 47
026 Keine Phasenbeziehung zwischen 53
Flachstelle und Nullpunkt der R-Achse
(I
.o o] Bereich fiir Benutzerwerkzeug-Montage
v
|
27 _2
) E 0, 45, 123
01007 515 — =
B 9% n D \ J 2
Innendurch- 35 Yo | =)
messer: 04 | ol
- o 2-0 5,5 Durchgangsbohrung o)
<

Vier M5-Schrauben verwenden.
(Gewindebohrung fiir Benutzer
Vier M3 x 0,5, Tiefe: 7

Details von B

SCARA-Roboter 11



OMmRON
R6YXG180 TiNY-Serie

Technische Da

X-Achse [Y-Achse [Z-Achse [R-Achse

Reichweite (mm) 180
Maximale Nutzlast (kg) 1
Wiederholgenauigkeit T (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,005 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armléange (mm) 105 75 50 ----
spezifikationen Drehwinkel (°) +/-125 +/-145 +/-360
Mechanismus zur Untersetzung Gleitkeilgetriebe  |Gleitkeilgetriebe  |Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung|kraftiibertragungsmethode [Motor zu Untersetzung Direktverbindung

Untersetzung zu Kraftabgabe | Direktverbindung
AC-Servomotorleistung (W) 30 [30 30 30
Hochstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: ¢/s) 3,3 0,9 1700
Standardzykluszeit: mit 0,1 kg Nutzlast ™ (s) 0,33
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse ° (kgm?) 0,01
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,1x8
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) @4 x2

Festlegung der Bewegungsgrenzen

1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)

Roboterkabelldnge (m) Standard: 2, Option: 3,5, 5, 10

Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel)* 41

Gewicht Roboterkabel 0,9kg (2m), 1,5 kg (3,5m), 2,1 kg (5 m), 4,2 kg (10 m)
*1  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

*2  Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 100 mm in horizontaler Richtung.
*3  Es gibt Grenzen firr die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.
*4  Das Gesamtgewicht des Roboters setzt sich aus dem Gewicht des Roboter selbst und dem des Roboterkabels zusammen.

Controller
Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart
YRC 500 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb tiber RS-232C-Kommunikation

Bestellinformationen

Beschreibung

Produktbezeichnung

SCARA, Reichweite: 180 mm, Vertikalhub: 50 mm, max. Nutzlast: 1 kg

R6YXG18050YRCRO

Abmessungen

Steckverbinder fiir Benutzerverdrahtung

(Nr. 1 bis 8 nutzbar,

J.S.T. Mfg Co., Ltd. SM-Steckverbinder
SMR-8V-B, Pin SYM-001T-P0.6 (mitgeliefert)
Crimpmaschine YC12 verwenden.

& T Yy
7
= 2
?)\\w%"'\ Keine Kabel oder Leitungen an selbsttragendem Kabel befestigen. %/f
\\xt“\ Dadurch kann die Positioni ligkeit beeintréchtigt werden. 22"
(S
¢
o o & 38 75 105 Verwenden Sie diese Liftleitungen fiir die Befestigung von eigenen Kabeln oder Leitungen. Arbeitsraum
<« ¢ & 37 Einzelheiten finden Sie in Kapitel 3 unter 10 Anbringen neuer eigenen Drahte oder Leitungen®.
O a2 316 (maximal 322 wahrend Armdrehung) X-/Y-Achsen-Nullpunkt liegt bei =5° bezogen auf
. T die Vorderseite des RoboterfuBes
0 (maximal 120 wahrend
Bewegen Sie die Achsen bei Durchfiihrung einer
Nullpunktriickkehr zuvor gegen den
Uhrzeigersinn aus der oben gezeigten Stellung.
239 Benutzerrohrleitung 2 (04)
Benutzerrohrleitung 1 (04)
1 =1, Suerschitt A-4
A
1o |Mineimer o Y N i :lg Benutzerrohrleitung 2 (94) 1(04)
g M3-Erdungsklemme
]: 80
B 67
47+/-2 )
(Z-Achsen- s © ° d fiir G s
Nullpunkistellung) | 3| £ g I‘L[]lgl o (Nr. 1 bis 8 nutzbar, 9
0 N T b = -] 0 J.S.T. Mfg Co., Ltd. SM.
L4a1s 905 L3 SMR-8V-B, Pin SYM-001T-P0.6 (mi @3 |
Crimpmaschine YC12 verwenden. 47
026 Keine Phasenbeziehung zwischen 53
Flachstelle und Nullpunkt der R-Achse
Bereich fiir Benutzerwerkzeug-Montage
ol 2720 45, 123
. &
\_J01Dh7 0015 ~T SN °° ﬁ'fﬁ?ﬂ o
Ja2 Nt . =1
Innendurch- | °%|E 2 ol == to -
messer: 04 °i3 8 o 2-05,5 Durchgangsbohrung® I
- (Vier M5-Schrauben verwenden.) o
Details von B Gewindebohrung fiir Benutzer

Vier M3 x 0,5, Tiefe: 7
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R6YXG220 TINY-Serie

OMmRON

Technische Daten

X-Achse [Y-Achse |Z-Achse [R-Achse

Reichweite (mm) 220
Maximale Nutzlast (kg) 1
Wiederholgenauigkeit ' (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armlénge (mm) 111 109 100 -——-
spezifikationen Drehwinkel (2) +—120 +—140 +/-360
Mechanismus zur Untersetzung Gleitkeilgetriebe | Gleitkeilgetriebe  [Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung|Kraftiibertragungsmethode | Motor zu Untersetzung Direktverbindung

Untersetzung zu Kraftabgabe |Direktverbindung
AC-Servomotorleistung (W) 50 [30 30 30
Hochstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: ¢/s) 34 0,7 1700
Standardzykluszeit: mit 0,1 kg Nutzlast ™ (s) 0,42
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse > (kgm?) 0,01
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,1x6
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) @3 x2
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel)* 55
Gewicht Roboterkabel 1,5 kg (3,5 m), 2,1 kg (5 m), 4,2 kg (10 m)

*1  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)
Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 100 mm in horizontaler Richtung.
Es gibt Grenzen fir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

Controller

Das Gesamtgewicht des Roboters setzt sich aus dem Gewicht des Roboter selbst und dem des Roboterkabels zusammen.

Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart

YRC 500

Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb Uber RS-232C-Kommunikation

Bestellinformationen

Beschreibung

Produktbezeichnung

SCARA, Reichweite: 220 mm, Vertikalhub: 100 mm, max. Nutzlast: 1 kg

R6YXG220100YRCRO

Steckverbinder fiir Benutzerverdrahtung

(Nr. 1 bis 6 nutzbar, Buchsenkontakt)

J.S.T. Mfg Co., Ltd. SM-Steckverbinder
SMR-6VB, Pin SYM-001T-P0.6 (mitgeliefert)
Crimpmaschine YC12 verwenden.

&
w|
38

wl

10 92 Vier x 07, M6-Schraube zur Installation verwenden

Keine Kabel oder Leitungen an selbsttragendem Kabel befestigen.

Dadurch kann die

werden.

Verwenden Sie diese Liftleitungen fiir die Befestigung von eigenen Kabeln

Querschnitt A-A

Steckverbinder fiir Benutzerverdrahtung
(Nr. 1 bis 6 nutzbar, Buchsenkontakt)

Benutzerrohrleitung 2 (03)

Benutzerrohrleitung 1 (83)
Bewegen Sie die Achsen bei Durchfilhrung einer
Nullpunktriickkehr zuvor gegen den Uhrzeigersinn
aus der oben gezeigten Stellung.

Benutzerrohrleitung 2 (83) |
5 Benutzerrohrleitung 1 (93)

M3-Erdungsklemme

J.8.T. Mfg Co., Ltd. SM-Steckverbinder SMR-6VB,

41 109 m
45 oder Leitungen. Einzelheiten finden Sie in Kapitel 3 unter , 10 Anbringen
463,5 — neuer eigenen Drahte oder Leitungen*.
420 (425 wahrend
30 (maximal 120 wahrend
25
£
58 315
=3
S5
22
312
£|§
2R
203 i
1635 I 173
062 147
B —1126
100+/-2 109,5
(Z-Achsen- §
Nullpunktstellung) <
8 g
s 2
2 O
0 N
103

Keine Phasenbeziehung zwischen Flachstelle
und Nullpunkt der R-Achse

ol 30_30
01007 s § [T

Innen- =98 H o)
durchmes-; il é % N
ser: 04

Details von B

(@I

Fiir Benutzerwerkzeug-Montage
Vier M4 x 0,7, Tiefe 6

0 Pin SYM-001T-P0.6 (mitgeliefert)
Crimpmaschine YC12 verwenden.

SCARA-Roboter
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OomRrRON
R6YXGL250 xG-serie

Technische Da

X-Achse [Y-Achse [Z-Achse [R-Achse

Reichweite (mm) 250

Maximale Nutzlast (kg) 5(4)7

Wiederholgenauigkeit 2 (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armléange (mm) 100 150 150 -
spezifikationen Drehwinkel (°) +/-140 +/—144 +/-360
Mechanismus zur Untersetzung Gleitkeilgetriebe  |Gleitkeilgetriebe  |Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung|kraftiibertragungsmethode [Motor zu Untersetzung Direktverbindung

Untersetzung zu Kraftabgabe | Direktverbindung

AC-Servomotorleistung (W) 200 | 150 50 100
Hochstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: ¢/s) 4,5 11 1020
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast™ (s) 0,49

Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse  (kgm?) 0,05

Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x10

Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) @4 x3

Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10

Optional Werkzeugflansch R6YACXGLF

Offene Welle R6YACXGLS

Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel) 14,5

*1  Bei Installationen der Werkzeugflansch- und Hohlwellen-Optionen betragt die maximale Nutzlast 4 kg.

*2  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

*3 Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.

*4  Es gibt Grenzen fiir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.
Controller

Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart

YRC 1100 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb ber RS-232C-Kommunikation

Bestellinformationen

Beschreibung

Produktbezeichnung

SCARA, Reichweite: 250 mm, Vertikalhub: 150 mm, max. Nutzlast: 5 kg

R6YXGL250150YRCRO

7805

104
60 | 60
140

4- ®9 Durchgangsbohrung
Mg-Schraube zur Installation,

1385 +1-2

4 Schrauben verwendet 50| s
138 (FubaroBe) (19~90) o
(15
129 (maximal 280
56 150 100 wahrend Armdrehung)
Querschitt B-8 A
640 (maximal 660
b /‘ \ wahrend Armdrehung)
B f ®
|
420 57 A7 i D-Sub-Steckverbinder fi
L4z Benutzermohicitung 3 (F4, b ub-Steckverbinder i
s ] QTN L 1L S Benitenverdahtung
264 ‘Benutzerrohvieitung 2 (F4, b | (Nr. 1 bis 10 nutzbar)
2 - Benutzerrohreitung 1 (F4, schwarz)
- 181
1 174 Eai! 149
1385 +/-2 ] 167 1345 +/-2
Position des oberen mechanischen 1
Endanschiags der Z-Achse N
Anhebung um 4 mm bei Rickkehr / E
zum Nullpunkt der Z-Achse g @16 h7-0.018 3 - %
2 12 £
5 0 0 = .
s = M4-Erdungsklemme -Zld-l-l-Zﬂ-ﬁ‘i (155) ‘Ausfiinrung mit Werkzeugfiansch £
S
Positon des unteren mechanischen Bereich fir Benutzerwerkzeug-Montage 3
Endanschlags der Z-Achse / Standardausfihrung &
&

Gewindebohrung fiir Benutzerverdrahtung, sechs Stk. M3x0,5, Tiefe 6
Das Gewicht des hier angebrachten Werkzeugs muss zur Spitzenmasse addiert werden.

w

cite ;5

Schiiissel-

Querschnitt A-A

Y57 ©

2* 25\ 0 9

Detaizeichnung G

4-@45 Durchgangsbohrung
<,

i

Ausfiihrung mit Werkzeugfiansch
Position des mechanischen Anschlags der X-Achse: 142°

30 17 . Position des mechanischen Anschlags der Y-Achse: 146°
S

14



R6YXGL350 xG-serie

OMmRON

Technische Daten

X-Achse [Y-Achse [Z-Achse [R-Achse

Reichweite (mm) 350
Maximale Nutzlast (kg) 5(4)
Wiederholgenauigkeit 2 (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armlénge (mm) 200 150 150 -
spezifikationen Drehwinkel (2) +—140 +—144 +-360
Mechanismus zur Untersetzung Gleitkeilgetriebe | Gleitkeilgetriebe | Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung|Kraftiibertragungsmethode | Motor zu Untersetzung Direktverbindung

Untersetzung zu Kraftabgabe |Direktverbindung
AC-Servomotorleistung (W) 200 | 150 50 100
Hochstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: ¢/s) 5,6 11 1020
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast™ (s) 0,49
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse * (kgm?) 0,05
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x10
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) @4 x3

Festlegung der Bewegungsgrenzen

1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)

Roboterkabelldnge (m)

Standard: 3,5 Option: 5, 10

Optional Werkzeugflansch R6YACXGLF
Offene Welle R6YACXGLS
Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel) 15

*1  Bei Installationen der Werkzeugflansch- und Hohlwellen-Optionen betragt die maximale Nutzlast 4 kg.

*2  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

*3 Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.

*4  Es gibt Grenzen fir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

Controller

Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart

YRC 1100 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb Uber RS-232C-Kommunikation

Bestellinformationen

Beschreibung

Produktbezeichnung

SCARA, Reichweite: 350 mm, Vertikalhub: 150 mm, max. Nutzlast: 5 kg

R6YXGL350150YRCRO

Abmessungen

4- #9 Durchgangsbohrung

M-Schraube zur Instalation,
4 Schrauben verwendet 50

138 (Fubgroe) 1 as-00

129 (maximal 330

200 wahrend Armdrehung)

Querschnitt B-B

620 (maximal

hrend Armdret

7805

1385 +/-2

0
(115

660
hung)

Benutzerrohrieitung 3 (F4, blau)

7805

150

150

(15.5)

[ption: Ausfihrung mit Benutzer-Verdrahtung/-Robrieitungen durch Hohivwelle

1385 +1-2 7
Position des oberen mechanischen
Endanschlags der Z-Achse
‘Anhebung um 4 mm bei Riickkehr
2um Nullpunkt der Z-Achse

0
(11,5

Position des unteren mechanischen
Endanschlags der Z-Achse

| Standardausfiihrung

Bereich fiir Montag

Gewindebohrung fiir Benutzerverdrahtung,
sechs Stk. M3x 0.5, Tiefe 6
Das Gewicht des hier angebrachten Werkzeugs muss.

Md-Erdungsklemme

2 (F4 1of) D-
1 (F4, schwarz) Ao
(Nr. 1 bis 10 nutzbar)
222
202
174 ZRM 181
167 149
1345 +/-2
11
n N
=R
12 o
(155)

Ausfihrung mit Werkzeugflansch

4-845
Durchgangsbohrung

3 2ur Spitzenmasse addiert werden.
27 ° )
g N (€] ‘E [T}
Querschnitt A-A I
a® 0% ° 5 Ausfiihrung mit Werkzeugflansch
N Position des mechanischen Anschlags der X-Achse: 142°
Position des mechanischen Anschlags der Y-Achse: 146°
SCARA-Roboter 15



OomRrRON
R6YXGL400 xG-serie

Technische Da

X-Achse [Y-Achse [Z-Achse [R-Achse

Reichweite (mm) 400
Maximale Nutzlast (kg) 5(4)7
Wiederholgenauigkeit 2 (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armléange (mm) 250 150 150 -
spezifikationen Drehwinkel (°) +/-140 +/—144 +/-360
Mechanismus zur Untersetzung Gleitkeilgetriebe | Gleitkeilgetriebe  |Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung|kraftiibertragungsmethode [Motor zu Untersetzung Direktverbindung

Untersetzung zu Kraftabgabe | Direktverbindung
AC-Servomotorleistung (W) 200 | 150 50 100
Hochstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: ¢/s) 6,1 11 1020
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast™ (s) 0,49
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse  (kgm?) 0,05
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x10
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) @4 x3
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Optional Werkzeugflansch R6YACXGLF

Offene Welle R6YACXGLS
Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel) 15,5
*1  Bei Installationen der Werkzeugflansch- und Hohlwellen-Optionen betragt die maximale Nutzlast 4 kg.
*2  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)
*3 Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.
*4  Es gibt Grenzen fiir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.
Controller
Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart
YRC 1100 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb ber RS-232C-Kommunikation

Bestellinformationen

Beschreibung Produktbezeichnung
SCARA, Reichweite: 400 mm, Vertikalhub: 150 mm, max. Nutzlast: 5 kg R6YXGL400150YRCRO
Abmessungen

D

oz}
7805 L"’!

7805 1

4- @9 Durchgangsbohrung
M8-Schraube zur Installation,
4 Schrauben verwendet

138 (FuBgroe)

(19-90) |

1345 +/-2

Querschnitt B-B. 129 (maximal 380 wahrend Armdrehung)

of
(15,5)
[option: Ausfirung it Benutzer-Verdrahtung/-Rohreitungen durch Hohiwelle|

(11,8)

661

620 (maximal 660 wahrend Armdrehung)

614

D /_\
/(i
Benutzerrohrleitung 3 (F4, blau)
/ | 2] 57 a7 Benutzerrohrleitung 3 (F4, blau) D-Sub-Steckverbinder
Benutzerrohrieitung 2 (F4, rot) fiir Benutzerverdrahtung
2831 o Benutzerrohrleitung 1 (F4, schwarz r. 1 bis 10 nutztar)
264
235 T Pl XYP
230 222
222 ZRM
187 o [j' 1814
183 174 1 149
1385 +/-2 I~ E 167 112 1345 +/2
Position des oberen mechanischen 0 of
Endanschlags der Z-Achse 16 h7 0018 33 =
Anhebung um 4 mm bei Riickkefir o 12
zum Nullpunkt der Z-Achse 3 35 [} -
E Ma-Erdungsklemime .ZDJ-UHL ZRP (15,9) ‘Ausfiinrung mit Werkzeugflansch
<]

(11,5)

Position des unteren mechanischen
Endanschlags der Z-Achse

we

Schliissel-
feite 25

Bereich fiir
Standardausfiihrung -Montage

Gewindebohrung fiir Benutzerverdrahtung,
sechs Stk. M3x 0,5, Tiefe 6

Querschnitt A-A

S o]

Das Gewicht des hier angebrachten Werkzeugs
muss zur Spitzenmasse addiert werden.
T
[c o1}

Detailzeichnung

<

o 0

mit

Position des mechanischen Anschlags der X-Achse: 142°
Position des mechanischen Anschlags der Y-Achse: 146°
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R6YXGL500 xG-serie

OMmRON

Technische Daten

X-Achse [Y-Achse [Z-Achse [R-Achse
Reichweite (mm) 500
Maximale Nutzlast (kg) 5(4)
Wiederholgenauigkeit 2 (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armlénge (mm) 250 250 150 -
spezifikationen Drehwinkel (2) +—140 +—144 +-360
Mechanismus zur Untersetzung Gleitkeilgetriebe | Gleitkeilgetriebe  [Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung|Kraftiibertragungsmethode | Motor zu Untersetzung Direktverbindung

Untersetzung zu Kraftabgabe |Direktverbindung
AC-Servomotorleistung (W) 200 | 150 50 100
Hochstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: ¢/s) 5,1 11 1020
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast™ (s) 0,59
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse * (kgm?) 0,05
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x10
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) @4 x3
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Optional Werkzeugflansch R6YACXGLF
Offene Welle R6YACXGLS

Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel) 17

*1  Bei Installationen der Werkzeugflansch- und Hohlwellen-Optionen betragt die maximale Nutzlast 4 kg.
*2  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

*3 Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.

*4  Es gibt Grenzen fir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

Controller
Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart
YRC 1100 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb Uber RS-232C-Kommunikation

Bestellinformationen

Beschreibung Produktbezeichnung
SCARA, Reichweite: 500 mm, Vertikalhub: 150 mm, max. Nutzlast: 5 kg R6YXGL500150YRCRO
Abmessungen

Benutzerrohrieitung 3 (F4, blau)
Benutzerrohrletung 2 (F4, ro
Benutzerrohrleitung 1 (F4, schwarz)

<l
g

D-Sub- fiir 4-89
Benutzerverdrahtung M8-Schraube zur Installation,

104
60 | 60 |

(Nr. 1 bis 10 nutzbar) 4 Schrauben verwendet 88
138 (Fubgrote) 19-90)
129 (maximal 315 ‘ Option: Ausfiihrung mit Benutzer-Verdrahtung/-Rohrleitungen durch Hohiwelle: ‘
56 250 250 wirend Armdrehung)
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wahrend Amdrehung)
“ o /\
/ 42] 57 47 Benutzerrohrleitung 3 (F4, blau)
4 H5 ; D-Sub-Steckverbinder fi
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&
4 [150

Berelch fir D
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Endanschlags der Z-Achse Standardausfiihrung

Anhebung um 4 mm bei Riickkehr

zum Nullpunkt der Z-Achse
Position des unteren mechanischen
Endanschlags der Z-Achse

Gewindebohrung fir Benutzerverdrahtung,

sechs Stk. M3x 0,5, Tiefe 6

Das Gewicht des hier angebrachten Werkzeugs muss

2ur Spitzenmasse addiert werden.
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OomRrRON
R6YXGL600 xG-serie

Technische Da

X-Achse [Y-Achse [Z-Achse [R-Achse

Reichweite (mm) 600
Maximale Nutzlast (kg) 5(4)7
Wiederholgenauigkeit 2 (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armléange (mm) 350 250 150 -
spezifikationen Drehwinkel (°) +/-140 +/—144 +/-360
Mechanismus zur Untersetzung Gleitkeilgetriebe  |Gleitkeilgetriebe  |Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung|kraftiibertragungsmethode [Motor zu Untersetzung Direktverbindung

Untersetzung zu Kraftabgabe | Direktverbindung
AC-Servomotorleistung (W) 200 | 150 50 100
Hochstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: ¢/s) 4,9 11 1020
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast™ (s) 0,63
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse  (kgm?) 0,05
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x10
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) @4 x3
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Optional Werkzeugflansch R6YACXGLF

Offene Welle R6YACXGLS
Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel) 18

*1  Bei Installationen der Werkzeugflansch- und Hohlwellen-Optionen betragt die maximale Nutzlast 4 kg.
*2  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

*3 Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.

*4  Es gibt Grenzen fir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

Controller

Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart

YRC 1100 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb ber RS-232C-Kommunikation
Bestellinformationen

Beschreibung Produktbezeichnung
SCARA, Reichweite: 600 mm, Vertikalhub: 150 mm, max. Nutzlast: 5 kg R6YXGL600150YRCRO

7935

7935 4
o

150

4- 9 Durchgangsbohrung
M8-Schraube zur Installation,
4 Schrauben verwendet 5

151,5 +/-2
138 (FuBaroBe)
(Nr. 1 bis 10 nutzbar) 15

150

25
129 (maximal 355

56 250 350 wahrend Amdrehung)
674 633 (maximal 673

627

| Option: mit Benut: i durch Hohlwelle

D-Sub i
fiir Benutzerverdrahtung

206 (Nr._1 bis 10 nutzbar
277 )
274 1
248 { L 194y
243 A A - 1621
200 por Bereich fiir 1475 +1-2
196 N Benutzerwerkzeug-
1515 +-2 16 h7 0,013\ Montage
= 35 0
(15N 2 (25
0
< Position des oberen _
Endanschlags der Z-Achse Standardausfiihrung
Anhebung um 4 mm bei Riickkehr
2um Nullpunkt der Z-Achse X %

Position des unteren mechanischen

Endanschlags der Z-Achse
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Position des mechanischen Anschlags der Y-Achse: 146°
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R6YXG500 xG-serie

OMmRON

Technische Daten

X-Achse [Y-Achse [Z-Achse [R-Achse

Reichweite (mm) 500
Maximale Nutzlast (kg) 10
Wiederholgenauigkeit ' (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armlénge (mm) 200 300 200 | 300 -
spezifikationen Drehwinkel (%) +/-130 +/-145 +/-360
Mechanismus zur Untersetzung Gleitkeilgetriebe | Gleitkeilgetriebe | Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung|Kraftiibertragungsmethode | Motor zu Untersetzung Direktverbindung

Untersetzung zu Kraftabgabe |Direktverbindung
AC-Servomotorleistung (W) 400 |200 200 200
Hochstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: ¢/s) 7,6 2,3 1,7 1700
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast (s) 0,45
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse > (kgm?) 0,30
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x20
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) 6 x 3

Festlegung der Bewegungsgrenzen

1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)

Roboterkabelldnge (m)

Standard: 3,5, Option: 5, 10

Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel)

30

1

Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

*2  Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.
*3 Es gibt Grenzen fir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

Controller
Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart
YRC 1700 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb (iber RS-232C-Kommunikation
Bestellinformationen
Beschreibung Produktbezeichnung
SCARA, Reichweite: 500 mm, Vertikalhub: 200 mm, max. Nutzlast: 10 kg R6YXG500200YRCR3
SCARA, Reichweite: 500 mm, Vertikalhub: 300 mm, max. Nutzlast: 10 kg R6YXG500300YRCR3
Abmessungen
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OomRrRON
R6YXG600 xG-serie

Technische Daten

X-Achse [Y-Achse [Z-Achse [R-Achse

Reichweite (mm) 600
Maximale Nutzlast (kg) 10
Wiederholgenauigkeit T (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armléange (mm) 300 300 200 |300 -
spezifikationen Drehwinkel (°) +/-130 +/-145 +/-360
Mechanismus zur Untersetzung Gleitkeilgetriebe | Gleitkeilgetriebe  |Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung|kraftiibertragungsmethode [Motor zu Untersetzung Direktverbindung

Untersetzung zu Kraftabgabe | Direktverbindung
AC-Servomotorleistung (W) 400 |200 200 200
Hochstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: ¢/s) 8,4 2,3 1.7 1700
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast  (s) 0,46
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse > (kgm?) 0,30
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x 20
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) @6 x3
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel) 31

*1  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)
*2  Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.
*3 Es gibt Grenzen firr die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

Controller

Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart

YRC 1700 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb iber RS-232C-Kommunikation
Bestellinformationen

Beschreibung Produktbezeichnung

SCARA, Reichweite: 600 mm, Vertikalhub: 200 mm, max. Nutzlast: 10 kg R6YXG600200YRCR3
SCARA, Reichweite: 600 mm, Vertikalhub: 300 mm, max. Nutzlast: 10 kg R6YXG600300YRCR3
Abmessungen
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OMmRON

R6YXGHG600 xG-serie

Technische Daten

X-Achse [Y-Achse [Z-Achse [R-Achse
Reichweite (mm) 600
Maximale Nutzlast (kg) 20
Wiederholgenauigkeit ' (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armlénge (mm) 200 400 200 | 400 -
spezifikationen Drehwinkel (%) +/-130 +/-150 +/-360
Mechanismus zur Untersetzung Gleitkeilgetriebe | Gleitkeilgetriebe | Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung|Kraftiibertragungsmethode | Motor zu Untersetzung Direktverbindung

Untersetzung zu Kraftabgabe |Direktverbindung

AC-Servomotorleistung (W) 750 |400 400 200
Hochstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: ¢/s) 7,7 2,3 1,7 920
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast (s) 0,47
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse > (kgm?) 1
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x20
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) 6 x 3
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel) Z-Achse 200 mm: 48, Z-Achse 400 mm: 50
*1  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)
*2 Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.
*3 Es gibt Grenzen fir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.
Controller
Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart
YRC 2500 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb tiber RS-232C-Kommunikation
Bestellinformationen
Beschreibung Produktbezeichnung
SCARA, Reichweite: 600 mm, Vertikalhub: 200 mm, max. Nutzlast: 20 kg R6YXGH600200YRCR3
SCARA, Reichweite: 600 mm, Vertikalhub: 400 mm, max. Nutzlast: 20 kg R6YXGH600400YRCR3
Abmessungen
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OomRrRON
R6YXG700 xG-serie

Technische Daten

X-Achse [Y-Achse [Z-Achse [R-Achse

Reichweite (mm) 700
Maximale Nutzlast (kg) 20
Wiederholgenauigkeit T (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armléange (mm) 300 400 200 |4OO -
spezifikationen Drehwinkel (°) +/-130 +/-150 +/-360
Mechanismus zur Untersetzung Gleitkeilgetriebe | Gleitkeilgetriebe  |Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung|kraftiibertragungsmethode [Motor zu Untersetzung Direktverbindung

Untersetzung zu Kraftabgabe | Direktverbindung
AC-Servomotorleistung (W) 750 |4OO 400 200
Hochstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: ¢/s) 8,4 2,3 1,7 920
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast  (s) 0,42
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse > (kgm?) 1
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x 20
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) @6 x3
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel) Z-Achse 200 mm: 50, Z-Achse 400 mm: 52
*1  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)
*2  Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.
*3 Es gibt Grenzen firr die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.
Controller
Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart
YRC 2500 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb tiber RS-232C-Kommunikation
Bestellinformationen
Beschreibung Produktbezeichnung
SCARA, Reichweite: 700 mm, Vertikalhub: 200 mm, max. Nutzlast: 20 kg R6YXG700200YRCR3
SCARA, Reichweite: 700 mm, Vertikalhub: 400 mm, max. Nutzlast: 20 kg R6YXG700400YRCR3
Abmessungen
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R6YXG800 xG-serie

OMmRON

Technische Daten

X-Achse [Y-Achse [Z-Achse [R-Achse

Reichweite (mm) 800
Maximale Nutzlast (kg) 20
Wiederholgenauigkeit ' (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armlénge (mm) 400 400 200 | 400 -
spezifikationen Drehwinkel (%) +/-130 +/-150 +/-360
Mechanismus zur Untersetzung Gleitkeilgetriebe | Gleitkeilgetriebe  [Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung|Kraftiibertragungsmethode | Motor zu Untersetzung Direktverbindung

Untersetzung zu Kraftabgabe |Direktverbindung
AC-Servomotorleistung (W) 750 |400 400 200
Hochstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: ¢/s) 9,2 2,3 1,7 920
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast (s) 0,48
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse > (kgm?) 1
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x20
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) 6 x 3

Festlegung der Bewegungsgrenzen

1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)

Roboterkabelldnge (m)

Standard: 3,5, Option: 5, 10

Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel)

Z-Achse 200 mm: 52, Z-Achse 400 mm: 54

*1  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)
*2  Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.
*3 Es gibt Grenzen fir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

Controller

Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart

YRC 2500 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb (iber RS-232C-Kommunikation
Bestellinformationen

Beschreibung

Produktbezeichnung

SCARA, Reichweite: 800 mm, Vertikalhub: 200 mm, max. Nutzlast: 20 kg

R6YXG800200YRCR3

SCARA, Reichweite: 800 mm, Vertikalhub: 400 mm, max. Nutzlast: 20 kg

R6YXG800400YRCR3

Abmessungen
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OomRrRON
R6YXG900 xG-serie

Technische Daten

X-Achse [Y-Achse [Z-Achse [R-Achse

Reichweite (mm) 900
Maximale Nutzlast (kg) 20
Wiederholgenauigkeit T (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armléange (mm) 500 400 200 |400 -
spezifikationen Drehwinkel (°) +/-130 +/-150 +/-360
Mechanismus zur Untersetzung Gleitkeilgetriebe  |Gleitkeilgetriebe  |Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung|kraftiibertragungsmethode [Motor zu Untersetzung Direktverbindung

Untersetzung zu Kraftabgabe | Direktverbindung
AC-Servomotorleistung (W) 750 |400 400 200
Hochstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: ¢/s) 9,9 2,3 1,7 920
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast  (s) 0,49
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse > (kgm?) 1
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x 20
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) @6 x3

Festlegung der Bewegungsgrenzen

1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)

Roboterkabelldnge (m)

Standard: 3,5, Option: 5, 10

Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel)

Z-Achse 200 mm: 54, Z-Achse 400 mm: 56

1

Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

*2  Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.
*3 Es gibt Grenzen firr die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

Controller

Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart

YRC 2500 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb iber RS-232C-Kommunikation
Bestellinformationen

Beschreibung

Produktbezeichnung

SCARA, Reichweite: 900 mm, Vertikalhub: 200 mm, max. Nutzlast: 20 kg R6YXG900200YRCR3
SCARA, Reichweite: 900 mm, Vertikalhub: 400 mm, max. Nutzlast: 20 kg R6YXG900400YRCR3
Abmessungen
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Arbeitsraum von linkshéndigem System
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Arbeitsraum von rechtshandigem System
mechanischen Anschlags der Y-Achse: 132°
Posion des mechanischen Anschiags e Y-Achse: 152°
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OMmRON

R6YXG1000 xG-serie

Technische Daten

X-Achse [Y-Achse [Z-Achse [R-Achse
Reichweite (mm) 1000
Maximale Nutzlast (kg) 20
Wiederholgenauigkeit ' (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Achs_e_n- . Armlénge (mm) 600 400 200 |4OO -
spezifikationen Drehwinkel (%) +/-130 +/-150 - +/-360
Mechanismus zur Untersetzung Gleitkeilgetriebe | Gleitkeilgetriebe | Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung|Kraftiibertragungsmethode | Motor zu Untersetzung Direktverbindung

Untersetzung zu Kraftabgabe |Direktverbindung
AC-Servomotorleistung (W) 750 |400 400 200
Hochstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: ¢/s) 10,6 2,3 1,7 920
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast (s) 0,49
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse > (kgm?) 1
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x20
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) 6 x 3
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel) Z-Achse 200 mm: 56, Z-Achse 400 mm: 58
*1  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)
*2 Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.
*3 Es gibt Grenzen fir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.
Controller
Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart
YRC 2500 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb tiber RS-232C-Kommunikation
Bestellinformationen
Beschreibung Produktbezeichnung
SCARA, Reichweite: 1000 mm, Vertikalhub: 200 mm, max. Nutzlast: 20 kg R6YXG1000200YRCR3
SCARA, Reichweite: 1000 mm, Vertikalhub: 400 mm, max. Nutzlast: 20 kg R6YXG1000400YRCR3
Abmessungen
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OmRrRON

R6YXGSW300 xG-serie
R6YXGSU300 AusSFUHRUNG ZUR WANDMONTAGE (UMGEKEHRT)

Technische Da

X-Achse Y-Achse Z-Achse R-Achse
W-Ausfiihrung| U-Ausfiihrung
Reichweite (mm) 300
Maximale Nutzlast (kg) 5(4)]
Wiederholgenauigkeit * (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armlénge (mm) 150 150 150
spezifikationen Drehwinkel (9) +/-120 +/-130 +/-360
Mechanismus zur Untersetzung Gleitkeilgetriebe |Gleitkeilgetriebe |Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung [Kraftiibertragungs- |Motor zu Untersetzung Direktverbindung
methode Untersetzung zu Kraftabgabe |Direktverbindung
AC-Servomotorleistung (W) 200 | 150 50 100
Hoéchstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: %/s) 4,4 1,0 1020 |720
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast ™ (s) 0,49
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse * (kgm?) 0,05
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x10
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) D4 x 3
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Optional Werkzeugflansch R6YACXGLF
Offene Welle RBYACXGLS
Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel) 15,5

*1 Bei Installationen der Werkzeugflansch- und Hohlwellen-Optionen betrégt die maximale Nutzlast 4 kg.
*2  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

*3 Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.

*4  Es gibt Grenzen fiir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

Controller
Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart
YRC 1000 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb tiber RS-232C-Kommunikation
Bestellinformationen
Ausfiihrung Beschreibung Produktbezeichnung
Ausfiihrung zur Wandmontage |SCARA, Reichweite: 300 mm, Vertikalhub: 150 mm, max. Nutzlast: 5 kg R6YXGSW300150YRCRO
Umgekehrte Ausfiihrung zur  |SCARA, Reichweite: 300 mm, Vertikalhub: 150 mm, max. Nutzlast: 5 kg R6YXGSU300150YRCRO
Wandmontage
Abmessungen
Sub fir g
(Nr. 1 bis 10 nu(zbar) 43
Benutzerrohrleitung 1 (@4, rot) ha)]
Benutzerrohrleitung 2 (@4, schwarz) L:ﬁ: M4-Erdungsklemme
3 (@4, blau) 126
136
56 150 150 131
Lot 4r)
2381 381
(maximal 410 wahrend T
Y AArmdrehung) I —
= i [ option: mit Benutz, i durch Hohlwelle
4Bohrungen @9, 4o : 60 —— - — N
M8-Schraube zur + Hinweis: Die umgekehrte Ausfuhrung wird Vier durchgéingige Gewindebohrungen M3x0,5
Installation, ~auf dem Kopf stehend installiet. (keine Phasenbeziehung zum Nullpunkt der R-Achse).
B B/ 4 Schrauben Da diese Bohrung fiir die Kabel-/Leitungs-Schelle
verwendet it ist, keine groRe Last daran befestigen.
k! o ey
= | + =i 148 @6H7 P 148 2
| M2r
H ERY W 3
2 v it [
| & | =]
29
0 | 1 = gké Pi=iges
62 TP
S = it
S
B AL - Lﬂj .ﬂj 146
14242 b - S« Bereich fiir Benutzerwerkzeug-
- . \_Montage 2 Position des oberen mechanischen
poston s e L L6t s 2 o il
Erineteacs der 2 @35 %) Nulpunkider ZAchse .,
o oa maene || o 5 i [Ausfi it
2um Nulpunk dor 1T @ der Z-Achse \ m
Z-Achse Gewi fiir
<l sechs Stk. M3x0,5, Tiefe 6 (l;mion) ror oboror 2. Anson
Position des unteren Das Gewicht des hier angebrachten + Zusétzlicher oberer Z-Achsen-Anschlag:
5070 20 g atzlicher 5¢
il Werkzeugs muss zur Spitzenmasse e it Banit e 12, 15 oder 18 mm

addiert werden. (in 3-mm-Schritten) tiefer als die Standardposition liegt.

« Zusatzlicher unterer Z-Achsen-Anschlag:

AT © - °
gle e ' \ g Ermagiicht die Anderung der Posiion dos Z-Achsen-Anschlags an einen
o Ansicht von A Punkt, der 17 mm hdher als die Standardposition liegt. Arbeitsraum
B3 e n.\ J °. e (Untere Begrenzung des Arbeitsraums: 4 mm Abstand von
A X
e

zuséitzlichem Anschiag) Position des mechanischen Anschlags der X-Achse: 122°

{Kann nicht verwendet werden, wenn Benutzerkabel Position des mechanischen Anschlags der Y-Achse: 132°

und -leitungen durch die Hohiwelle veriegt werden.)
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R6YXGSW400 xG-serie
R6YXGSU400 AUSFUHRUNG ZUR WANDMONTAGE (UMGEKEHRT)

OMmRON

Technische Daten

X-Achse Y-Achse Z-Achse R-Achse
W-Ausfiihrung| U-Ausfiihrung
Reichweite (mm) 400
Maximale Nutzlast (kg) 5(4)7
Wiederholgenauigkeit © (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armlénge (mm) 250 150 150
spezifikationen Drehwinkel () +/-125 +/—144 +/-360
Mechanismus zur Untersetzung Gleitkeilgetriebe |Gleitkeilgetriebe |Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung [Kraftiibertragungs- |Motor zu Untersetzung Direktverbindung
methode Untersetzung zu Kraftabgabe |Direktverbindung
AC-Servomotorleistung (W) 200 | 150 50 100
Hoéchstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: %/s) 6,1 11 1020 |720
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast > (s) 0,49
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse * (kgm?) 0,05
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x10
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) D4 x3
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Optional Werkzeugflansch R6YACXGLF
Offene Welle RBYACXGLS
Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel) 16

*1 Bei Installationen der Werkzeugflansch- und Hohlwellen-Optionen betrégt die maximale Nutzlast 4 kg.
*2  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

*3 Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.

*4  Es gibt Grenzen fir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

Controller
Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart
YRC 1000 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb Uber RS-232C-Kommunikation

Bestellinformationen

Ausfiihrung Beschreibung Produktbezeichnung
Ausfiihrung zur Wandmontage |SCARA, Reichweite: 400 mm, Vertikalhub: 150 mm, max. Nutzlast: 5 kg R6YXGSW400150YRCRO
Umgekehrte Ausfiihrung zur SCARA, Reichweite: 400 mm, Vertikalhub: 150 mm, max. Nutzlast: 5 kg R6YXGSU400150YRCRO
Wandmontage

fiir
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Benutzerrohrleitung 3 (@4, blau; 126

136 0
56 150 250 131 1462 Vier durchgéngige Gewindebohrungen M3x0,5
57 47 (keine Phasenbeziehung zum Nullounkt der R-Achse).
381 7 381 Da diese Bohrung fiir die Kabel-/Leitungs-Schelle
{maximal 410 wahrend i vorgesehen ist, keine grofie Last daran befestigen.
b - Armdrehung)4-®g ‘ 2 i durch Hohlwelle
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um 4 mm bei | £ _Querschnitt A <
Riickkehr zum TW] —_— mechanischen Ausfiihrung mit Werkzeugflansch
Nullpunkt der Z-Achse, i & Endanschlags der Z-Achse
<!
Postion des unteren Gewindebohrung fiir Benutzerverdrahtung, Innendurchmesser &1 (Option)
Endanschiags der sechs Stk. M3x0.5, Tiefe 6 4 Durchgangsbohrungen < « Zusétzlicher oberer Z-Achsen-Anschlag:
Z-Achse 50, 70 20 /Das Gewicht des hier 245 ° Erméglicht die Anderung der Position des Z-Achsen-Nullpunkts

an einen Punkt, der 12, 15 oder 18 mm (in 3-mm-Schritten)
tiefer als die Standardposition liegt

- Zuséitzlicher unterer Z-Achsen-Anschlag:
Ermglicht die Anderung der Position des Z-Achsen-Anschlags
an einen Punkt, der 17 mm hoher als die Standardposition liegt.
(Untere Begrenzung des Arbeitsraums: 4 mm Abstand von
zusitzlichem Anschlag)
(Kann nicht verwendet werden, wenn Benutzerkabel
und -leitungen durch die Hohiwelle verlegt werden.)

muss zur Spitzenmasse addiert werden.
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Ansicht von A

Position des mechanischen Anschlags der X-Achse: 127°
Position des mechanischen Anschlags der Y-Achse: 146°
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OmRrRON

R6YXGSW500 xG-serie
R6YXGSU500 AuSFUHRUNG ZUR WANDMONTAGE (UMGEKEHRT)

Technische Da

X-Achse Y-Achse Z-Achse R-Achse
W-Ausfiihrung|U-Ausfiihrung

Reichweite (mm) 500
Maximale Nutzlast (kg) 10
Wiederholgenauigkeit ' (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,01 +/-0,01 +/~0,004
Achsen- Armlénge (mm) 200 300 200  [300
spezifikationen Drehwinkel (%) +—-105 +/—125 +/—-360
Mechanismus zur Untersetzung Gleitkeilgetriebe |Gleitkeilgetriebe |Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung [Kaftiibertragungs- [Motor zu Untersetzung Direktverbindung

methode Untersetzung zu Kraftabgabe |Direktverbindung
AC-Servomotorleistung (W) 400 |200 200 200
Hoéchstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: %/s) 7,6 2,3 1,7 1700 800
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast 2 (s) 0,45
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse ™ (kgm?) 0,3
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x 20
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) 6 x3
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel) 26

*1  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)
*2  Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.
*3  Es gibt Grenzen firr die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

Controller
Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart
YRC 2200 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb ber RS-232C-Kommunikation

Bestellinformationen

Ausfiihrung Beschreibung Produktbezeichnung
Ausfiihrung zur Wandmontage |SCARA, Reichweite: 500 mm, Vertikalhub: 200 mm, max. Nutzlast: 10 kg R6YXGSW500200YRCR3

SCARA, Reichweite: 500 mm, Vertikalhub: 300 mm, max. Nutzlast: 10 kg R6YXGSW500300YRCR3
Umgekehrte Ausfiihrung zur  |SCARA, Reichweite: 500 mm, Vertikalhub: 200 mm, max. Nutzlast: 10 kg R6YXGSU500200YRCR3
Wandmontage SCARA, Reichweite: 500 mm, Vertikalhub: 300 mm, max. Nutzlast: 10 kg R6YXGSU500300YRCR3
Abmessungen

71 300 200 89,5
106 e Vier Stk. M4x0,7, durchgehend fiir Werkzeugbefestigung

- Vier Verbindungsschrauben Mdx10L werden mitgeliefert.
46 Y fiir Benutzerverdrahtung Die Schrauben nicht tiefer als 10 mm von der Oberfléche des Arms aus gemessen eindrehen.
40 ] i Das Gewicht des hier angebrachten Werkzeugs muss zur Spitzenmasse addiert werden.
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Anhebung um 8 mm bei
9 Benutzerwerkzeug-Montage

Riickkehr zum Nullpunkt
der Z-Achse
- Flachstelle hat keine Phasenbeziehung zum

g Nullpunkt der R-Achse.

Innendurchmesser @14
e, 97,

g L 3
E Endanschlags der Z-Achse ) R6YXGSW500300 R6YXGSU500200 R6YXGSU500300
Position des unteren mechanischen Querschnitt A-A REVXGOWS00200 T —
[Z-Achsen-Hub_|Modelbezeichnung [Z-Achsen-Hub_|Modelbezeichnung
[200mm ____[R6YXGSW500200 [200mm ___[R6YXGSUS00200
i —

RGYXGSW500300 [300mm ____|R6YXGSU500300

o]

28



R6YXGSW600 xG-serie
R6YXGSUG600 AUSFUHRUNG ZUR WANDMONTAGE (UMGEKEHRT)

OMmRON

Technische Daten

X-Achse Y-Achse Z-Achse R-Achse
W-Ausfiihrung|U-Ausfiihrung

Reichweite (mm) 600
Maximale Nutzlast (kg) 10
Wiederholgenauigkeit | (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armlénge (mm) 300 300 200  [300
spezifikationen Drehwinkel (%) +—130 +/—145 +/-360
Mechanismus zur Untersetzung Gleitkeilgetriebe |Gleitkeilgetriebe |Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung [Kaftiibertragungs- [Motor zu Untersetzung Direktverbindung

methode Untersetzung zu Kraftabgabe |Direktverbindung
AC-Servomotorleistung (W) 400 |2OO 200 200
Hoéchstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: ¢/s) 84 2,3 1,7 1700 800
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast 2 (s) 0,46
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse > (kgm?) 0,3
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x20
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) 6 x3
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel) 27

"1

Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

*2 Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.
*3 Es gibt Grenzen fir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

Controller
Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart
YRC 2200 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb Uber RS-232C-Kommunikation

Bestellinformationen

Ausfiihrung Beschreibung Produktbezeichnung
Ausfiihrung zur Wandmontage |SCARA, Reichweite: 600 mm, Vertikalhub: 200 mm, max. Nutzlast: 10 kg R6YXGSW600200YRCR3
SCARA, Reichweite: 600 mm, Vertikalhub: 300 mm, max. Nutzlast: 10 kg R6YXGSW600300YRCR3
Umgekehrte Ausfiihrung zur  |SCARA, Reichweite: 600 mm, Vertikalhub: 200 mm, max. Nutzlast: 10 kg R6YXGSUB00200YRCR3
Wandmontage SCARA, Reichweite: 600 mm, Vertikalhub: 300 mm, max. Nutzlast: 10 kg R6YXGSUB00300YRCR3
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% fiir Benutzerverdrahtung
(Nr. 1 bis 20 nutzbar)
L] =
.=y

o

ckverbinder
rverdrahtung
nutzbar

utzer
is 2

Benuuermnneilun? %6 schwarz] :

Benutzerrohrieitung 3 (06, blat /

JA_'_US_|

r/ll |

Benutzerrohrleitung 1 (96, schwarz) //

D-Sub-
fiir Bent
r. 1

474
Z-Achsen-Hub
300 mm

374
Z-Achsen-Hub
200 mm

M4-Erdungsklemme

50

0

1
4
5

8
18
9
88
97,5

114

163,5:2
Anhebung um 8 mm bei
Riickkehr zum Nullpunkt
der Z-Achse

Flachstelle hat keine Phasenbeziehung
zum Nullpunkt der R-Achse.

Innendurchmesser @14

Vier Stk. M4x0,7, durchgehend fiir Werkzeugbefestigung

Vier Verbindungsschrauben M4x10L werden mitgeliefert.

Die Schrauben nicht tiefer als 10 mm von der Oberflche

des Arms aus gemessen eindrehen.

Das Gewicht des hier angebrachten Werkzeugs muss zur Spitzenmasse

17

6- @11 Durchgangsbohru
M10-Schraube zur Instal
6 Schrauben verwendet

=
3

80

e
S

r

AUSFUHRUNG ZUR
WANDMONTAGE

1

M16 x2, Tiefe 20 (Unterseite der Hohlwelle)

addiert werden.

"

7\

3

1
L/

Arbeitsraum von linkshéndigem System

Ina%on,

Arbeitsraum von rechtshéndigem System
Position des mechanischen Anschlags der X-Achse: 132°
Position des mechanischen Anschlags der Y-Achse: 147°

UMGEKEHRTE

AUSFUHRUNG ZUR
WANDMONTAGE

Q_LIJ Position des unteren mechanischen
- Endanschlags der Z-Achse R6YXGSW600200 RBYXGSW600300 RBYXGSUG00200 RBYXGSUG00300
11 Querschnitt A-A R6YXGSW600200 R6YXGSUB00200
= R6YXGSW600300 R6YXGSUG00300
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OmRrRON

R6YXGSW700 xG-serie
R6YXGSU700 AuSFUHRUNG ZUR WANDMONTAGE (UMGEKEHRT)

Technische Da

X-Achse Y-Achse Z-Achse R-Achse
W-Ausfiihrung|U-Ausfiihrung

Reichweite (mm) 700
Maximale Nutzlast (kg) 20
Wiederholgenauigkeit”1 (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,02 +/-0,01 +/~0,004
Achsen- Armlénge (mm) 300 400 200  [400
spezifikationen Drehwinkel (%) +—130 +/-130 +/—-360
Mechanismus zur Untersetzung Gleitkeilgetriebe |Gleitkeilgetriebe |Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung [Kaftiibertragungs- [Motor zu Untersetzung Direktverbindung

methode Untersetzung zu Kraftabgabe |Direktverbindung
AC-Servomotorleistung (W) 750 |400 400 200
Hoéchstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: %/s) 8,4 2,3 1,7 920 480
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast 2 (s) 0,42
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse ™ (kgm?) 1,0
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x 20
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) 6 x3
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel) 51

*1  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)
*2  Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.
*3  Es gibt Grenzen firr die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

Controller
Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart
YRC 2500 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb ber RS-232C-Kommunikation
Bestellinformationen
Ausfiihrung Beschreibung Produktbezeichnung
Ausfiihrung zur Wandmontage |SCARA, Reichweite: 700 mm, Vertikalhub: 200 mm, max. Nutzlast: 20 kg R6YXGSW700200YRCR3
SCARA, Reichweite: 700 mm, Vertikalhub: 400 mm, max. Nutzlast: 20 kg R6YXGSW700400YRCR3
Umgekehrte Ausfiihrung zur  |SCARA, Reichweite: 700 mm, Vertikalhub: 200 mm, max. Nutzlast: 20 kg R6YXGSU700200YRCR3
Wandmontage SCARA, Reichweite: 700 mm, Vertikalhub: 400 mm, max. Nutzlast: 20 kg R6YXGSU700400YRCR3
Abmessungen
80 400 300 114
i ST " Vier Stk. M4x0,7, durchgehend fir Werkzeugbefestigung
) % i B e A Tl ale 10 v, 6 ORGS0 des Arms s gemessen ginchen.
1006, schwarz) {r. 1 bis 20 nutzbar) Das Gewicht des hier angebrachten Werkzeugs muss zur Spitzenmasse addiert werden.
g 7
far— \% / r
o _ o ﬁ\;m . ® e po
* b L (. o bd
Benutzerrohrleitung 1 (86, schwarz)/, N 151136 ME Tiefe 20
// D-Sub-Steckverbinder \M20 x2,5, Tiefe 20 (Unterseite der Hohivwelle) U
Benutzerrohrieitung 3 (96, blau ':’(}Bf';‘s‘l;g’:u""z’;"m"g e a7 _§19MA-Emungsk|emme
63 128
- 6- @14 Durchgangsbohrung
2 vt 0 T e
(520)
op
ZAchsenH 200 e 9 o |
@8Durchgangsboinung 7 | @ 'e_m g
N e M:l "§-
o Y g 4
Lk

98
ul
—] C 13 9
i ] ) -
— 4 T Arbeitsraum von rechtshéndigem System
37 = 30 .
O~ Position des mechanischen Anschlags der X-Achse: 132

e & 198 Position des mechanischen Anschlags der Y-Achse: 132°

1505 AUSFUHRUNG ZUR
WANDMONTAGE

0l

ZUR WANDMONTAGE

UMGEKEHRTE AUSFUHRUNG £

45][14

86
Bereich fi Benutzerwerkzeug-Montage

Flachstelle hat keine Phasenbeziehung
2um Nullpunkt der R-Achse.

Anhebung um 6 mm bei Riickkehr

g zum Nullpunkt der Z-Achse 4
:ﬁ:‘:s"cm:’:::ez’{;:g:amme" REYXGSW700200 RGYXGSW700400 R6YXGSU700200 R6YXGSU700400
[Z-Achsen-Hub_[Modellbezeichnung [Z-Achsen-Hub_[Modellbezeichnung
1 Querschnitt A-A R6YXGSW700200 [200mm ___ |R6YXGSU700200
o R6YXGSW700400 R6YXGSU700400
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OMmRON

R6YXGSWB800 xG-serie
R6YXGSUB800 AUSFUHRUNG ZUR WANDMONTAGE (UMGEKEHRT)

Technische Daten

X-Achse Y-Achse Z-Achse R-Achse
W-Ausfiihrung|U-Ausfiihrung

Reichweite (mm) 800
Maximale Nutzlast (kg) 20
Wiederholgenauigkeit | (XYZ: mm) (R: 9) +-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armléinge (mm) 400 400 200 [400
spezifikationen Drehwinkel (%) +—130 +/—145 +/-360
Mechanismus zur Untersetzung Gleitkeilgetriebe |Gleitkeilgetriebe |Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung [Kaftiibertragungs- [Motor zu Untersetzung Direktverbindung

methode Untersetzung zu Kraftabgabe |Direktverbindung
AC-Servomotorleistung (W) 750 |4OO 400 200
Hoéchstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: 9/s) 9,2 2,3 1,7 920 480
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast 2 (s) 0,48
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse ™ (kgm?) 1,0
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x 20
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) 26 x3
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel) 53

*1  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)
*2 Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.
*3 Es gibt Grenzen fir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

Controller
Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart
YRC 2500 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb Uber RS-232C-Kommunikation

Bestellinformationen

Ausfiihrung Beschreibung Produktbezeichnung
Ausfiihrung zur Wandmontage |SCARA, Reichweite: 800 mm, Vertikalhub: 200 mm, max. Nutzlast: 20 kg R6YXGSW800200YRCR3
SCARA, Reichweite: 800 mm, Vertikalhub: 400 mm, max. Nutzlast: 20 kg R6YXGSW800400YRCR3
Umgekehrte Ausfiihrung zur  |SCARA, Reichweite: 800 mm, Vertikalhub: 200 mm, max. Nutzlast: 20 kg R6YXGSU800200YRCR3
Wandmontage SCARA, Reichweite: 800 mm, Vertikalhub: 400 mm, max. Nutzlast: 20 kg R6YXGSUB00400YRCR3
Abmessungen
80 400, 400 114 Vier Stk. M4x0,7, durchgehend fiir Werkzeugbefestigung
Benutzerrohrieitung 3 (06, blau) - D-Sub- Vier M4x10L werden mitgeliefert.
Benutzerrohrieitung 2 (06, e 20 fir Die Schrauben nicht tiefer als 10 mm von der dche des Arms aus gemessen eindrehen.
[Benutzerrohrleitung 1 (96, schwarz) \\ | 20 ? (Nr. 1 bis 20 nutzbar) Das Gewicht des hier angebrachten Werkzeugs muss zur Spitzenmasse addiert werden.
E 15 p n
i i =Sy e ° b
b Kg,{L_J s \ ° o bo
Benutzerrohleitung 1 (06, schwarz) / s m—— 1 ) ~ U
‘Benutzerrohrieftun a2 06, 10 aigﬁuz&vk‘:ﬁ:f;u"g _NSW_E"M o M 20 2,5, Tiefe 20 (Unterseite der Hohlwele)
219
63 128
585 6- 14 Durchgangsbohrung
perab 1 SSormen e
520)
o
Z-Achsen-Hub 200 18; e © o
@8Durchgangsbotrung H7 | © L e_m g
e 10 §
7 o i 1S 5
~| do IW N
||

—8
7
- —] L1 5
[ |
1 1 T Arbeitsraum von rechtshéndigem System
iy

1
. 1 3 \ Posiion des mechanischen Anschlags der X-Achse: 132°
e = 5 198 Position des mechanischen Anschiags der Y-Achse: 147°
B - ) UMGEKEHRTE ]
73 Yl | 1505 AUSFUHRUNG ZUR AUSFOHRUNG ZR 88
= : WANDMONTAGE WANDMONTAGE (&
163 E 8 79
3 2 257 " (114)
Bereich fir Benutzerwerlceug-Montage
o Flachstele hat keine Phasenbezichung zum Nullounk! de R-Achse.
g Anhebung um 6 mm bei Riickkehr zum Nullpunkt der Z-Achse
o |
k!

R6YXGSU800200 R6YXGSUB00400
Position des unteren mechanischen W w
Endanschiags der Z-Achse
[Z-Achsen-Hub_|Modellbezeichnung [z-Achsen-Hub_[Modellbezeichnung
__Querschnitt A-A R6YXGSW800200 R6YXGSU800200
] [400mm ____[R6VXGSWB00400 [400mm ___|R6YXGSU800400
o
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OmRrRON

R6YXGSW900 xG-serie
R6YXGSU900 AuSFUHRUNG ZUR WANDMONTAGE (UMGEKEHRT)

Technische Da

X-Achse Y-Achse Z-Achse R-Achse
W-Ausfiihrung|U-Ausfilhrung

Reichweite (mm) 900
Maximale Nutzlast (kg) 20
Wiederholgenauigkeit ' (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armlange (mm) 500 400 200  [400 J—
spezifikationen Drehwinkel (%) +-130 +/-150 +-360
Mechanismus zur Untersetzung Gleitkeilgetriebe |Gleitkeilgetriebe |Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung [Kaftiibertragungs- [Motor zu Untersetzung Direktverbindung

methode Untersetzung zu Kraftabgabe |Direktverbindung
AC-Servomotorleistung (W) 750 |400 400 200
Hoéchstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: %/s) 9,9 2,3 1,7 920 480
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast 2 (s) 0,49
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse ™ (kgm?) 1,0
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x 20
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) 6 x3
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel) 55

*1  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

*2 Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.

*3 Es gibt Grenzen fiir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

Controller
Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart
YRC 2500 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb ber RS-232C-Kommunikation

Bestellinformationen

Ausfiihrung Beschreibung Produktbezeichnung
Ausfiihrung zur Wandmontage |SCARA, Reichweite: 900 mm, Vertikalhub: 200 mm, max. Nutzlast: 20 kg R6YXGSW900200YRCR3
SCARA, Reichweite: 900 mm, Vertikalhub: 400 mm, max. Nutzlast: 20 kg R6YXGSW900400YRCR3
Umgekehrte Ausfiihrung zur  |SCARA, Reichweite: 900 mm, Vertikalhub: 200 mm, max. Nutzlast: 20 kg R6YXGSU900200YRCR3
Wandmontage SCARA, Reichweite: 900 mm, Vertikalhub: 400 mm, max. Nutzlast: 20 kg R6YXGSU900400YRCR3

80 400 500 114
Benutzerrohrieitung 3 (06, blau) 53] D-Sub-

Vier Stk. M4x0,7, durchgehend fir Werkzeugbefestigung

Benuzeronriafung 2 06, o) 20| fiir Benutzerverdrahtung
Benuizerronrieftung 1 (06, schwarz) 2
<

120

Vier M4x10L werden mitgeliefert.
Die Schrauben nicht tiefer als 10 mm von der Oberflache des Arms aus gemessen eindrehen.
Das Gewicht des hier angebrachten Werkzeugs muss zur Spitzenmasse addiert werden.

(N 1 bis 20 nutzbar)
|
: ;
n il [ %gg
L % g
[ 4]] i
ib-Steckverbinder 9

Benutzerrohreitung 1 (06, schwarz) os
Benutzerrohrleitung 2 (06, rof) -Sul
fiir Benutzerverdrahtung
T 47] \Wa-Erdungsklemme

Benutzerrohrieitung 3 (96, blau)

219

585
Z-Achsen-Hub 400 mm ,//”

385
Z-Achsen-Hub 200 mm

48 48
°

6- @14 Durchgangsbohrung
M12-Schraube zur Installation,
6 Schrauben verwendet

o

97.5.

$E..

=]
BHT.
975

245 (FuBgroBe)

25

Rt |

Arbeitsraum von rechtshandigem System

Position des mechanischen Anschlags der X-Achse: 132°

198 Position des mechanischen Anschlags der Y-Achse: 152°

2
37 ==
75 -
855
1273 1 E Ll l
124+ t
9 [ 2 |
8 7
1 * T
%3 [\ @25n7 (114)
25| Bereich fiir Benutzerwerkzeug-Montage 114

Flachstelle hat keine Phasenbeziehung
zum Nullpunkt der R-Achse.

Anhebung um 6 mm bei Riickkehr
zum Nullpunkt der Z-Achse

200

400

Position des unteren mechanischen
Endanschlags der Z-Achse

Querschnitt A-A

UMGEKEHRTE a
AUSFUHRUNG ZUR 4

AUSFUHRUNG ZUR
WANDMONTAGE

R6YXGSU900200 RBYXGSU900400

REYXGSW900400

Z-Achsen-Hub_|Modellbezeichnung Z-Achsen-Hub_|Modellbezeichnung
[200mm ___|R6YXGSW900200 R6YXGSU900200
R6YXGSW900400 R6YXGSU900400

32



R6YXGSW1 000 xG-Serie
R6YXGSU1000 AUSFUHRUNG ZUR

OMmRON

WANDMONTAGE (UMGEKEHRT)

Technische Daten

X-Achse Y-Achse Z-Achse R-Achse
W-Ausfiihrung|U-Ausfiihrung

Reichweite (mm) 1000
Maximale Nutzlast (kg) 20
Wiederholgenauigkeit | (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armléinge (mm) 600 400 200 [400
spezifikationen Drehwinkel (%) +—130 +-150 +/-360
Mechanismus zur Untersetzung Gleitkeilgetriebe |Gleitkeilgetriebe |Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung [Kaftiibertragungs- [Motor zu Untersetzung Direktverbindung

methode Untersetzung zu Kraftabgabe |Direktverbindung
AC-Servomotorleistung (W) 750 |4OO 400 200
Hoéchstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: ¢/s) 10,6 2,3 1,7 920 480
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast 2 (s) 0,49
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse > (kgm?) 1,0
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x20
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) 6 x3

Festlegung der Bewegungsgrenzen

1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)

Roboterkabelldnge (m)

Standard: 3,5, Option: 5, 10

Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel)

57

*1  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

*2 Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.

*3 Es gibt Grenzen fir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

Controller
Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart
YRC 2500 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb Uber RS-232C-Kommunikation

Bestellinformationen

Ausfiihrung Beschreibung Produktbezeichnung
Ausfiihrung zur Wandmontage |SCARA, Reichweite: 1000 mm, Vertikalhub: 200 mm, max. Nutzlast: 20 kg R6YXGSW1000200YRCR3
SCARA, Reichweite: 1000 mm, Vertikalhub: 400 mm, max. Nutzlast: 20 kg R6YXGSW1000400YRCR3
Umgekehrte Ausfiihrung zur  |SCARA, Reichweite: 1000 mm, Vertikalhub: 200 mm, max. Nutzlast: 20 kg R6YXGSU1000200YRCR3
Wandmontage SCARA, Reichweite: 1000 mm, Vertikalhub: 400 mm, max. Nutzlast: 20 kg R6YXGSU1000400YRCR3
Abmessungen
80 400 600 114 " )
, 53] D-Sub-Stekvetinder Vi oo sscrasbon M 0L weca iastes »
I fiir Benutzerverdrahtung Die Schrauben nicht tiefer als 10 mm von der Oberfliche des Arms aus gemessen eindrehen.
a5 Gewicht des hier angebrachien Werkzeugs muss zur Spitzenmasse addiert werden.
o gt 100 et Das Gewicht des hig brachten Werkz Spitz ddiert werd
= iy,
n - ° ° pa
u 7] = = ° - o L |
I . L.E M20x2,5, Tiefe 20 (Unterseite der Hohlwelle) U
Benutzerrohrieitung 3 (06, blay arsgsnﬁ';gx':rmmg "
(Nr. 1 bis 20 nutzbar)
63 128
585 6- @14 Durch bohi
2-Achsen-Hub A1 = M12-5cnral:4§egz'r‘?:sta||$w"ugm
400 mm 6 Schrauben verwendet Arbei
520)
s P
- Achsen-Hul
200 mm e @ o 4
@8Duchgangsbonung H7_ |y ® ° g
@ 0 |
1247 *lo g
ﬁ|_ o |
98 &
© - L _—I 7
0 il !
37 Ll ] 30 Arbeitsraum von rechtshéndigem System
7ns F1-. 5 Position des mechanischen Anschlags der X-Achse: 132°
; g?g " 198 Position des mechanischen Anschiags der Y-Achse: 152°
132 'l = 1505 UMGEKEHRTE i
2 86 79 ' AUSFUHRUNG ZUR AUSFUHRUNG ZUR
1963 £2 o 1 — (114) WANDMONTAGE WANDMONTAGE
“’K - Bereich fiir Benutzerwerkzeug-Montage
g Flachstelle hat keine Phasenbeziehung
| zum Nullpunkt der R-Achse.
Anhebung um 6 mm bei Riickkehr
= zum Nullpunkt der Z-Achse

Position des unteren mechanischen
Endanschlags der Z-Achse

Querschnitt A-A

12

R6YXGSU1000200

[z-Achsen-Hub | Modellbezeichnung
00 mm R6YXGSUT000200
R6YXGSUT000400

RBYXGSW1000200 RBYXGSU1000400

[z-Achsen-Hub_[Modellbezeichnung
R6YXGSW1000200
[400mm_|R6YXGSW1000400

RBYXGSW1000400

SCARA-Roboter
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OmRrRON

R6YXGLC250 xG SERIE - REINRAUMAUSFUHRUNG

Technische Da

X-Achse [Y-Achse [Zz-Achse [R-Achse
Reichweite (mm) 250
Maximale Nutzlast (kg) 4
Wiederholgenauigkeit ' (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armlédnge (mm) 100 150 150 -—--
spezifikationen |prehwinkel () +/-129 +/-134 +/-360
AC-Servomotorleistung (W) 200 150 50 100
Hochstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: 9/s) 4,5 1,1 1020
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast™ (s) 0,57
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse™ (kgm?) 0,05
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x10
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) D4 x4
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Optional |Werkzeugf|ansch R6YACXGLF
Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel) 17,5
Sauberkeitsgrad Klasse I1SO 3 (ISO 14644-1)* + ESD ™
Ansaugluftvolumen (N I/min) 300

*1  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

*2 Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.

*3 Es gibt Grenzen fir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

*4  Klasse 10 (0,1 um) entspricht FED-STD-209D.

*5  Schutz vor elektrostatischer Entladung (ESD) ist optional erhaltlich. Weitere Einzelheiten erfahren Sie bei Ihrer OMRON Vertretung.
*6 Das erforderliche Einlassvolumen ist von Nutzungs- und Umgebungsbedingungen abhangig.

Controller

Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart

YRC 1000 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb iber RS-232C-Kommunikation
Bestellinformationen

Beschreibung Produktbezeichnung
SCARA, Reichweite: 250 mm, Vertikalhub: 150 mm, max. Nutzlast: 4 kg R6YXGLC250150YRCRO

Benutzerrohrleitung 3
(@4, blau)

Steckverbinder fiir Benutzerverdrahtung Vier M3 x 0,5, Tiefe 5

(Nr. 1 bis 10 nutzbar, ! 4 (keine Phasenbeziehung zum
13,1 bis 15) (24, weil) Nullpunkt der R-Achse)
ol Ni g mit den beil o ——22— Da diese Bohrung fir die Kabel-/
Kappen verschlieen. o = Leitungs-Schell ist,
o I X 3 8] o keine groRe Last daran befestigen.
8 I g
Z~=F g
104, schvare) I 4- 9 M8-Schraube zur Installati
Bei Nichtverwendung den beiliegenden 30 62 % -Schraube 2ur Instalation,
Stopfen einstecken.g s 10l 53 130 1423chrauben verwendet @4 H7+8'0 " Durchgangsbohrung,
2 (@4, rot) - .
183 (FuBgroRe) Ansicht von F Detailzeichnung D
56 1F 150 100 117 %
839 T Maximal 240 wéahrend Armdrehung -
809 B 33 Bereich fiir
]
8 e‘:n S‘t[ Montage N
o
689 "l
661 63210 @16 h7 3018

Form der Z-Achsen-Spitze

1 (@4, schwarz)
Bei Ni g den beil Stopfen eil ®

Benutzerrohrleitung 2 (@4, rot)

614 Maximal 660 wahrend
f Armdrehung
i 510
57

51

283 43 48 Benutzerrohrleitung 3 (@4, blau) Ansaugluftanschluss 912
264 = 46 . Steckverbinder fir Benutzerverdrahtung
234 90 [t 1 | = 221 424, weit) (Nr. 1 bis 10 nutzbar, ole: @13,1 bis 15)
173 U 202 Bei Nichtverwendung mit den beiliegenden
133 167 Kappen verschlieBen.
120 5 o
D
54,5:2 A A 50,5:2
g = 0 == =
== o S —
0 == 2 o v
o ) Position des oberen mechanischen Endanschlags der Z-Achse - Ausfiihrung mit Werkzeugflansch
B ? Anhebung der Z-Achse um 4 mm bei Riickkehr WeE " 99,5 R==l
%55 ol zum Nullpunkt rdungsilemme

<1 Position des unteren mechanischen
Endanschlags der Z-Achse

+ Beachten Sie, dass der Roboter nicht in der Stellung
genutzt werden kann, in der sich FuRflansch,
Roboterkabel, Hohlwelle, Balge und Werkzeugflansch
innerhalb des oben dargesteliten Arbeitsraums
gegenseitig stéren.

+ Position des mechanischen Anschlags der X-Achse: 131°

+ Position des mechanischen Anschlags der Y-Achse: 136°

Schliisselweite: 15

Querschnitt A-A

Das Gewicht des hier angebrachten Werkzeugs
muss zur Spitzenmasse addiert werden.
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OMmRON

R6YXGLC350 xG SERIE - REINRAUMAUSFUHRUNG

Technische Daten

X-Achse [Y-Achse [Z-Achse [R-Achse
Reichweite (mm) 350
Maximale Nutzlast (kg) 4
Wiederholgenauigkeit ' (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armlédnge (mm) 200 150 150 -
spezifikationen |prehwinkel () +/-129 +/-134 +/-360
AC-Servomotorleistung (W) 200 150 50 100
Hoéchstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: ¥/s) 5,6 1,1 1020
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast 2 (s) 0,57
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse ™ (kgm?) 0,05
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x10
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) D4 x 4
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Optional |Werkzeugflansch R6YACXGLF
Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel) 18
Sauberkeitsgrad Klasse I1SO 3 (ISO 14644-1)% + ESD®
Ansaugluftvolumen (N I/min) 300

*1  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

*2 Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.
*3 Es gibt Grenzen fir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

*4  Klasse 10 (0,1 um) entspricht FED-STD-209D.
*5  Schutz vor elektrostatischer Entladung (ESD) ist optional erhaltlich. Weitere Einzelheiten erfahren Sie bei Inrer OMRON Vertretung.
*6 Das erforderliche Einlassvolumen ist von Nutzungs- und Umgebungsbedingungen abhéngig.

Controller
Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart
YRC 1000 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb (iber RS-232C-Kommunikation

Bestellinformationen

Beschreibung Produktbezeichnung
SCARA, Reichweite: 350 mm, Vertikalhub: 150 mm, max. Nutzlast: 4 kg R6YXGLC350150YRCRO
X . Benutzerrohrleitung 3 (@4, blau)
fiir Benutzer i 4 (@4, weil) i i
(Nr. 1 bis 10 nutzbar, { ) Vier M3 x 0.5, Tiefe 5
oRe: @13,1 bis 15) 212 (keine zum Nullpunkt der R-Achse)
Bei Nicht d it den beiliegendt Da diese Bohrung fiir die Kabel-/Leitungs-Schelle
K:‘pp;\ V";’:;ﬁ"i'eggﬁ_"" on bellegenden g‘ [ + vorgesehen ist, keine groe Last daran @35
. \‘ ) 3 8’ ol befestigen. 3
8| O i ) i
J ; g
Benutzerrohrleitung 1 (@4, schwarz] k-3
Bei Nicht dung den beiliegend 30 62 409
Bl Nirorwending donBelegecen BEZEIN | T — o
Benutzerrohrleitung 2 (B4, rot) 10 || 53 130 124 verwendet
enutzerrohrleitun 3 r
g 183 (FuBgrofie Ansicht von F Detailzeichnung D
s64F_|iso 200 £y
839 Maximal 190 wéhrend Armdrehung
809 @38  Bereich fir
3 2 fn] QI Montage
=
689 0
661 +—t 632410 @16 h7 0018
614 —— f\ Maximal 660 wéhrend Armdrehung Form der Z-Achsen-Spitze
510 Benutzerrohrleitung 1 (@4, schwarz)
= i \ Bei Nichtverwendung den beiliegenden
428 Stopfen einstecken.
Benutzerrohrleitung 2 (@4, rot)
51 57
283 43 48 Benutzerrohrleitung 3 (@4, blau) Ansaugluftanschluss 212
561 T -
246 . Steckverbinder fiir Benutzerverdrahtung
24155 = 221 (04, weily (Nr. 1 bis 10 nutzbar, K dRe: @13,1 bis 15)
G 202 Bei Nichtverwendung mit den beiliegenden
gg 167 Kappen verschlieRen. 65
3 9 50,522
5 I 0
A A
54,5:2 4 i
~I 3
0 0 1 995
Position des oberen mechanischen Endanschlags der Z-Achse
Anhebung der Z-Achse um 4 mm bei Rilckkehr zum Nullpunkt ~ M4-Erdungsklemme

zur Spitzenmasse addiert werden.

Position des unteren mechanischen Endanschlags der Z-Achse

5 S
Gewindebohrung fiir Benutzerverdrahtung, sechs Stk. M3x0,5, Tiefe 6

« Beachten Sie, dass der Roboter nicht in der Stellung
genutzt werden kann, in der sich FuBflansch,
Roboterkabel, Hohlwelle, Balge und Werkzeugflansch
innerhalb des oben dargesteliten Arbeitsraums
gegenseitig storen.

Das Gewicht des hier angebrachten Werkzeugs muss % « Position des mechanischen Anschlags der X-Achse: 131°

« Position des mechanischen Anschlags der Y-Achse: 136°

SCARA-Roboter
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OmRrRON

R6YXGLC400 xG SERIE - REINRAUMAUSFUHRUNG

Technische Da

X-Achse [Y-Achse [Zz-Achse [R-Achse
Reichweite (mm) 400
Maximale Nutzlast (kg) 4
Wiederholgenauigkeit ' (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armlédnge (mm) 250 150 150 -
spezifikationen |prehwinkel () +/-129 +/-144 +/-360
AC-Servomotorleistung (W) 200 150 50 100
Hochstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: 9/s) 6,1 1,1 1020
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast™ (s) 0,57
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse™ (kgm?) 0,05
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x10
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) D4 x4
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Optional |Werkzeugf|ansch R6YACXGLF
Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel) 18,5
Sauberkeitsgrad Klasse I1SO 3 (ISO 14644-1)* + ESD ™
Ansaugluftvolumen (N I/min) 300

*1  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

*2 Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.

*3 Es gibt Grenzen fir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

*4  Klasse 10 (0,1 um) entspricht FED-STD-209D.

*5  Schutz vor elektrostatischer Entladung (ESD) ist optional erhaltlich. Weitere Einzelheiten erfahren Sie bei Ihrer OMRON Vertretung.
*6 Das erforderliche Einlassvolumen ist von Nutzungs- und Umgebungsbedingungen abhangig.

Controller
Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart
YRC 1000 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb iber RS-232C-Kommunikation

Bestellinformationen

Beschreibung Produktbezeichnung
SCARA, Reichweite: 400 mm, Vertikalhub: 150 mm, max. Nutzlast: 4 kg R6YXGLC400150YRCRO
Abmessungen

Benutzerrohrleitung 3 (@4, blau)
Steckverbinder fiir Benutzerverdrahtung Benutzerrohrieitung 4 (@4, weil)

Vier M3 x 0,5, Tiefe 5
(Nr. 1bis 10 nutzbar, @131 bis 15)

212 (keine F zum Nullpunkt der R-Achse)

Bei Nichtverwendung mit den beiliegenden g = ] 5’; d;se?\eB:Egturl‘(%m dl:;g:lesilﬁ?r:ags Schelle a5 4D
Kappen verschlieRen. T N 3 S 8‘ befgsli e el
& 1 D) Sk o
Tz =b B
1 (@4, schwarz) k3
Bei Nichtverwendung den beiliegenden 30|[ [ [62] 4-93’3'8_3 nrabe 2ur Installati ~ 10012
Stopfen einstecken. Benutzerrohrleitung 2 (@4, rot), ol ?auralénevze%g: el aton, P4HT 0
10| 53 130 12
183 (FuBgroke; Ansicht von F Detailzeichnung D
@70
564F 150 250
839 Maximal 190 wahrend Armdrehung L
809 @38 Bereich fir
] o T Benutzerwerkzeug-
3 “F—mn| S|~ _Montage
g El
689 0
661 ——1 i @16 h7 0018

63210 §
614 — Maximal 660 wahrend Armdrehung i Form der Z-Achsen-Spitze
|
510 :

Benutzerrohrleitung 1 (@4, schwarz)
Bei Nichtverwendung den beiliegenden
Stopfen einstecken.

|
|
% Benutzerrohrleitung 2 (@4, rot)
|
|

51 57
283 43 48 Benutzerrohrleitung 3 (@4, blau)

: Ansaugluftanschluss @12

: Steckverbinder fiir Benutzerverdrahtung
264 —— [ ] I (N. 1 bis 10 nutzbar,
234 29 1 4(@4, weit) B 13,1 bis 15)

173 Bei Nichtverwendung mit den beiliegenden
133 Kappen verschlieBen. 65
120 g? 50,582
54,562 Al L‘:ﬂ gg
0 == o 1
b1 Position des oberen mechahischen Endanschlags der Z-Achse
- ? Anhebung der Z-Achse um 4 ma bei Riickkehr zum Nullpunkt M4
ol
9.5 J;]\ Position des unteren i der Z-Achse

50 70 20
I —

+ Beachten Sie, dass der Roboter nicht i
genutzt werden kann, in der sich FuBfl 5
Roboterkabel, Hohlwelle, Bélge und Werkzeugflansch

in der Stellung
lansch,

Schliisselweite: 15

innerhalb des oben dargestellten Arbeitsraums
sechs Stk. M3x0,5\Tiefe 6 it A gegenseitig storen.

Das Gewicht des hier muss zur Spi uerschnitt A-A  Position des mechanischen Anschlags der X-Achse: 1317
addiert werden. « Position des mechanischen Anschlags der Y-Achse: 146

[~}
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OMmRON

R6YXGLC500 xG SERIE - REINRAUMAUSFUHRUNG

Technische Daten

X-Achse [Y-Achse [Z-Achse [R-Achse
Reichweite (mm) 500
Maximale Nutzlast (kg) 4
Wiederholgenauigkeit ' (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armlédnge (mm) 250 250 150 -
spezifikationen |prehwinkel () +/-129 +/—144 +/-360
AC-Servomotorleistung (W) 200 150 50 100
Hoéchstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: ¥/s) 5,1 1,1 1020
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast 2 (s) 0,74
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse ™ (kgm?) 0,05
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x10
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) D4 x 4
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Optional |Werkzeugflansch R6YACXGLF
Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel) 21
Sauberkeitsgrad Klasse I1SO 3 (ISO 14644-1)% + ESD®
Ansaugluftvolumen (N I/min) 300

*1  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

*2 Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.

*3 Es gibt Grenzen fir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

*4  Klasse 10 (0,1 um) entspricht FED-STD-209D.

*5  Schutz vor elektrostatischer Entladung (ESD) ist optional erhaltlich. Weitere Einzelheiten erfahren Sie bei Inrer OMRON Vertretung.
*6 Das erforderliche Einlassvolumen ist von Nutzungs- und Umgebungsbedingungen abhéngig.

Controller

Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart

YRC 1000 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb (iber RS-232C-Kommunikation
Bestellinformationen

Beschreibung Produktbezeichnung
SCARA, Reichweite: 500 mm, Vertikalhub: 150 mm, max. Nutzlast: 4 kg R6YXGLC500150YRCRO

Benutzerrohrleitung 3 (@4, blau)

Steckverbinder fiir Benutzer " .
y Benutzerrohrleitung 4 (@4, weil®
(Nr.1 b|s10nut;bar,ms1 bis 15) 94( ) Vier M3 x 0,5, Tiefe 5

212 (keine Phasenbeziehung zum Nullpunkt der R-Achse)

Bei Nichtverwendung mit den 8| Da diese Bohrung fiir die Kabel-ILeitungs-Schelle ;1
beiliegenden Kappen = — o vorgesehen ist, keine groRe Last daran
verschlieRen. . N 2/8|o
~L NS % ] Elha
Benutzerrohrleitung 1 (@4, schwarz) = 20
Bei Nichtverwendung den beiliegenden 30 l 62 J -ﬂB-SChraube zur Installation o oanr'3?
Stopfen einstecken. : 0
B hrlei 2 10{[53| 130 [}12 4 Schrauben verwendet
52“:33"" rleitung 183 (Fubgrofie) Ansicht von F . Detailzeichnung D
, 70
s61F 250 250 17 o
ggg Maximal 160 wahrend Armdrehung =38 Bereich fir
5 B kzeug-
TEEL
702 = 675+10 o16h7 $o1
674 Maximal 730 wéhrend
627 f:l\ Armdrehung } Form der Z-Achsen-Spitze
523 } Benutzerrohrleitung 1 (@4, schwarz) -
o \\ | Benutzerrohrleitung 2 (@4, rot)
& 441 | Bei Nichtverwendung den
| beiliegenden Stopfen einstecken.
51 57 | Ansaugluftanschluss @12
43 ! Steckverbinder fir Benutzerverdrah
296 % Benutzerohrieitung 3 (04, blaw) L | oAb 10 mutgbar
%E — : 256 ) ) KabelschellengréRe: @13,1 bis 15)
@90 I | gg%g Benutzerrohrleitung 4 (@4, weiR) "Bei Nichtverwendung mit den
122 ]j 167 beiliegenden Kappen 78
148 % verschlieBen. 6352 kep~D
ALTIA D 58 0
67,5+2 H } 45 o
g ==- 3 g L
0l= = 18 86,5
? Position des oberen mechanischen Endanschlags der Z-Achse
825 Ejt Anhebung der Z-Achse um 4 mm bei Riickkehr zum Nullpunkt
|
Position des unteren mechanischen M4-Erdungsklemm
0 Endanschlags der Z-Achse e {é 2,
£ N )
7] 5 5 T
2 + Beachten Sie, dass der Roboter nicht in der Stellung
Y i genutzt werden kann, in der sich Fulfansch,
— 3 e e
oD al
Gewi ohrung fiir Benutzerverdrahtung, sechs Stk. M3x0,5, Tiefe 4 a g‘:;ensemg storen.
Das Gewicht des hier angebrachten Werkzeugs muss zur —_— * Position des mechanischen Anschlags der X-Achse: 1317
Spitzenmasse addiert werden. + Position des mechanischen Anschlags der Y-Achse: 146
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OmRrRON

R6YXGLC600 xG SERIE - REINRAUMAUSFUHRUNG

Technische Da

X-Achse [Y-Achse [Zz-Achse [R-Achse
Reichweite (mm) 600
Maximale Nutzlast (kg) 4
Wiederholgenauigkeit ' (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armlédnge (mm) 350 250 150 -—--
spezifikationen |prehwinkel () +/-129 +/-144 +/-360
AC-Servomotorleistung (W) 200 150 50 100
Hochstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: 9/s) 4,9 1,1 1020
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast™ (s) 0,74
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse™ (kgm?) 0,05
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x10
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) D4 x4
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Optional |Werkzeugf|ansch R6YACXGLF
Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel) 22
Sauberkeitsgrad Klasse I1SO 3 (ISO 14644-1)* + ESD ™
Ansaugluftvolumen (N I/min) 300

*1  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

*2 Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.

*3 Es gibt Grenzen fir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

*4  Klasse 10 (0,1 um) entspricht FED-STD-209D.

*5  Schutz vor elektrostatischer Entladung (ESD) ist optional erhaltlich. Weitere Einzelheiten erfahren Sie bei Ihrer OMRON Vertretung.
*6 Das erforderliche Einlassvolumen ist von Nutzungs- und Umgebungsbedingungen abhangig.

Controller
Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart
YRC 1000 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb iber RS-232C-Kommunikation
Bestellinformationen
Beschreibung Produktbezeichnung
SCARA, Reichweite: 600 mm, Vertikalhub: 150 mm, max. Nutzlast: 4 kg R6YXGLC600150YRCRO
Abmessungen

kverbinder fiir Benutzer g Benutzerrohrleitung 3 (@4, blau)

LNE 1 bis 10 nutzbar, Vier M3 x 0,5, Tiefe 5

Benutzerrohrleitung 4 (34, weil)

: @13,1 bis 15) 212 (keine Phasenbeziehung zum Nullpunkt der R-Achse)
Bei Nichtverwendung mit den 8 ‘ Da diese Bohrung fiir die Kabel-/Leitungs- @35
beiliegenden Kappen _ = — Schelle vorgesehen ist, keine groRe Last
verschlieRen. J £7 X 38| o daran befestigen.
S| A <
= 4 i 8
Benutzerrohrleitung 1 (@4, schy = 20 MG Schraub Instalati
Bei Nichtverwendung den beiliegenden ‘ g -ochraube zur Instatation, ~
Stopfen einstecken. ?g = 621 o Iz 4 Schrauben verwendet
Benutzerrohrleitung 2 (@4, rot), 183 (FuRgréRe) Ansicht von F Detailzeichnung D
|F P70
56 250 350 117 Bereich fir
852 T Maximal 170 wahrend Armdrehung =038
822 = Mont
§ 3:} ‘gl ontage %
702 675+10 1647 Bots :
674 Maximal 740 wahrend !
627 Armdrehung Form der Z-Achsen-Spitze
Benutzerrohrleitung 1
523 (@4, schwarz) )
& Benutzerrohrleitung 2 (&4, rot)
— 441 Bei Nichtverwendung den
beiliegenden Stopfen einstecken.
51 57 Ansaugluftanschluss @12
437 | i Steckverbinder fur
= “ (8l Benioneriaiing
R 256 : r. 1 bis 10 nutzbar,
247590 ggzm w}ﬁﬁhﬂemﬂ KabelschellengroRe: @13,1 bis 15)
186 128; Bei Nichtverwendung mit der718 b
146 beiliegenden Kappen D kA
133 ? verschlieen. 63,512 = —
67,542 ALELA - 5 8 [
o
8 ~ 3 =]
ol® 12 865
M4-Erdungsklemmec
82,5

- Position des oberen mechanischen Endanschlags der Z-Achse
\Anhebung der Z-Achse um 4 mm bei Riickkehr zum Nullpunkt
50 70 20\Position des unteren mechanischen Endanschlags der Z-Achse

3 3

-

b

+ Beachten Sie, dass der Roboter nicht in der Stellung il
genutzt werden kann, in der sich FuBflansch, AU
) ) Roboterkabel, Hohlwelle, Balge und Werkzeugflansch b -
i ol 1 i’ innerhalb des oben dargesteliten Arbeitsraums
Gewir 4 hrung fu.r Benutzer sechs Stk. M3x0,5, Tiefe 4 gegenasitg storon £
Das Gewicht des hier angebrachten Werkzeugs muss zur e AR « Position des mechanischen Anschiags der X-Achse: 1317 '
addiert werden. « Position des mechanischen Anschlags der Y-Achse: 146’
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OMmRON

R6YXGLP250 xG SERIE - STAUB- UND TROPFWASSERGESCHUTZTE AUSFUHRUNG

Technische Daten

X-Achse [Y-Achse [Z-Achse [R-Achse
Reichweite (mm) 250
Maximale Nutzlast (kg) 4
Wiederholgenauigkeit ' (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armlénge (mm) 100 150 150 ----
spezifikationen Drehwinkel (2) +—129 +—134 +/-360
Mechanismus zur Untersetzung Gleitkeilgetriebe | Gleitkeilgetriebe  [Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung|Kraftiibertragungsmethode [Motor zu Untersetzung Direktverbindung

Untersetzung zu Kraftabgabe |Direktverbindung

AC-Servomotorleistung (W) 200 | 150 50 100
Hochstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: ¢/s) 45 11 1020
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast (s) 0,57
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse > (kgm?) 0,05
Schutzklasse™® Entspricht IP65 (IEC 60529)
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x10
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) D4 x4
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Optional |Werkzeugf|ansch R6YACXGLF
Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel) 17,5

*1  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

*2  Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.

*3 Es gibt Grenzen fir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

*4  Verwenden Sie den Roboter nicht, wenn der Balgabschnitt direkt Strahlwasser ausgesetzt ist. Informationen zum Schutz vor dem Eindringen anderer Fliissigkeiten als
Wasser erhalten Sie bei Ihnrer OMRON Vertretung.

Controller

Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart

YRC 1000 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb Uber RS-232C-Kommunikation
Bestellinformationen

Beschreibung Produktbezeichnung
SCARA, Reichweite: 250 mm, Vertikalhub: 150 mm, max. Nutzlast: 4 kg, Schutzklasse: IP65 R6YXGLP250150YRCRO

Steckverbinder fiir Benutzerverdrahtung Benutzerrohrleitung 3 (@4, blau) Vier M3 x 0,5, Tiefe 5

. 1 bis 1 P "
e el "m%bar'maj bis 15) Benutzerrohrieitung 4 (24, weit) (keine Phasenbeziehung zum Nullpunkt der R-Achse)
Bei Nichtverwendung mit den beiliegenden 3 212 ] gahdilelese Bohrur;? fiir ?i?( Kabel-ll_ﬂei(tngls-
Kappen verschlieen. I3 chelle vorgesehen ist, keine grofie Las!
X { = daran befestigen.
8 I == ¢
Z=lr |2
Benutzerrohrleitung 1 (@4, schwarz) T J )
gﬁ;gg‘gﬁ;gg:\"g den beiiegenden & &2 M8-Schraube zur Installation, 4 Schrauben verwendet ~
Benutzerrohrleitung 2 (@4, rot)] 1011 631 130 j 1
183 (Fuiigrofe Ansicht von F Detailzeichnung D
561F 150 100 17 2y
839 Maximal 240 wéhrend Armdrehung
809 — »38  Bereich fiir
of = Benutzerwerkzeug-
| S|~ _Montage
E
& 3
63210 @16 h7 0,018 O
614 Maximal 660 wahrend Armdrehung i Form der Z-Achsen-Spitze
|
510 ‘ 1(04, schwarz)
Bei Ni g den beili Stopfen eil &
|
428
{ Benutzerrohrleitung 2 (@4, rot)
| Wird nicht verwendet. Beiliegenden Stopfen in den
283 Benutzerrohrleitung 3 (@4, blau) | Anschluss
264 46 . . t Steckverbinder fiir Benutzerverdrahtung
234 551 Benutzemohrleitung 4 (24, weift) (Nr. 1 bis 10 nutzbar, ©13,1 bis 15)
173 202 Bei Nichtverwendung mit den beiliegenden
133 167 Kappen verschlieen.
120 9
[= 7 65
54,52 o g 50.5:02
0 == o i 2
— -
8 M4-Erdungsklemme, %95
i Position des oberen mechanischen Endanschlags der Z-Achse

955 = Anhebung der Z-Achse um 4 mm bei Riickkehr zum Nullpunkt o
Position des unteren mechanischen Endanschlags der Z-Achse .

5 5
+ Beachten Sie, dass der Roboter nicht in der Stellung
genutzt werden kann, in der sich Fulfiansch,
Roboterkabel, Hohiwelle, Balge und Werkzeugflansch
5 5 innerhalb des oben dargestellten Arbeitsraums.
fiir sechs Stk. M3x0,5, Tiefe6 @, itt A- gegenseitig stdren. .
i ; Juerschnitt A-A  Position des mechanischen Anschlags der X-Achse: 131
D Goviht des ot sngbracin Warkasuga s e e e o ¥ . o
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OmRrRON

R6YXGLP350 xG SERIE - STAUB- UND TROPFWASSERGESCHUTZTE AUSFUHRUNG

Technische Da

X-Achse [Y-Achse [Z-Achse [R-Achse

Reichweite (mm) 350
Maximale Nutzlast (kg) 4
Wiederholgenauigkeit T (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armléange (mm) 200 150 150 ----
spezifikationen Drehwinkel (°) +/-129 +/—134 +/-360
Mechanismus zur Untersetzung Gleitkeilgetriebe  |Gleitkeilgetriebe  |Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung Kraftiibertragungsmethode [Motor zu Untersetzung Direktverbindung

Untersetzung zu Kraftabgabe | Direktverbindung
AC-Servomotorleistung (W) 200 | 150 50 100
Hochstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: ¢/s) 5,6 11 1020
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast  (s) 0,57
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse > (kgm?) 0,05
Schutzklasse™ Entspricht IP65 (IEC 60529)
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x 10
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) D4 x4
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Optional |Werkzeugflansch R6YACXGLF
Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel) 18

*1  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

*2  Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.

*3 Es gibt Grenzen fir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

*4  Verwenden Sie den Roboter nicht, wenn der Balgabschnitt direkt Strahlwasser ausgesetzt ist. Informationen zum Schutz vor dem Eindringen anderer Fliissigkeiten als
Wasser erhalten Sie bei Inrer OMRON Vertretung.

Controller

Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart

YRC 1000 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb tber RS-232C-Kommunikation
Bestellinformationen

Beschreibung Produktbezeichnung
SCARA, Reichweite: 350 mm, Vertikalhub: 150 mm, max. Nutzlast: 4 kg, Schutzklasse: IP65 R6YXGLP350150YRCRO
Abmessungen

Benutzerrohrleitung 3 (@4, blau)
Benutzerrohrleitung 4 (@4, weiflt) Vier M3 x 0,5, Tiefe 5
212 (keine F i zum Nullpunkt der R-Achse)

Steckverbinder fiir Benutzerverdrahtung
(Nr. 1 bis 10 nutzbar, Kabelschellengrofe:

213,1 bis 15) : = -
" v — Da diese Bohrung fiir die Kabel-/Leitungs-
Bei Nichtverwsndung mit den beiliegend! = Schelle vorgesehen ist, keine groRe Last @35
Kappen verschlieBen. N = ol daran befestigen.
{ ) 23| X
8 3
\S 74 & =
104, schwarz) c = “ )
Bei Nichtverwendung den beiliegenden s0|[[[e2] 4-9 MB8-Schraube zur Installation, o~ 10012
Stopfen einstecken. Benutzerrohrieitung 2 05 P u“ml% D4H7 G
(@4, rof — N S
¢ ) 183 (Fuiigrofe Ansicht von F Detailzeichnung D Ansicht von E
564F 150 200 117 2.
839 Maximal 190 wahrend Armdrehung
809 — @38  Bereich fiir
= @
ol = Benutzerwerkzeug-
3| “—h| S|~_Montage
= E
689 0
661 —— 632410 @16 h7 0018 L
614 —— ﬁ Maximal 660 wahrend Armdrehung Form der Z-Achsen-Spitze
o 510 Benutzerrohrleitung 1 (@4, schwarz) i
a \ Bei Nichtverwendung den beiliegenden
428 Stopfen einstecken.
Benutzerrohrleitung 2 (4, rot
51 57
43 48 Benutzerrohrleitung 3 (24, blau) Wird nicht verwendet. Beiliegenden Stopfen in
%gg den Anschiuss einstecken.
246 " Steckverbinder fiir Benutzerverdrahtuny
24159 [ ] 221 4 (04, weity) (Nr. 1 bis 10 nutzbar, 6Re: @13,1 bis 15)
173 D’ 202 Bei Nichtverwendung mit den beiliegenden Kappen
133 167 verschlieRen. 5
120 93 65 D
ALTRA Bl 4 50,552 —
54542 = 4 0 =
o o i 8|
Position des oberen mechanischen Endanschlags der Z-Achse 995
Anhebung der Z-Achse um 4 mm bei Riickkehr zum Nullpunkt ~ M4-Erdungsklemme

955 Position des unteren mechanischen Endanschlags der Z-Achse
w
50 70 20 N
) )
g S ‘ « Beachten Sie, dass der Roboter nicht in der Stellung
o genutzt werden kann, in der sich FuBflansch,
3 ) ‘ Roboterkabel, Hohlwelle, Balge und Werkzeugflansch
& 5 innerhalb des oben dargestellten Arbeitsraums
Gewindebohrung fiir Benutzerverdrahtung, sechs Stk. M3x0,5, Tiefe 6 i gegenseitig storen.
Das Gewicht des hier muss zur Spi Querschnitt A-A « Position des mechanischen Anschiags der X-Achse: 1317
addiert werden. « Position des mechanischen Anschlags der Y-Achse: 136°
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OMmRON

R6YXGLP400 xG SERIE - STAUB- UND TROPFWASSERGESCHUTZTE AUSFUHRUNG

Technische Daten

X-Achse [Y-Achse [Z-Achse [R-Achse

Reichweite (mm) 400
Maximale Nutzlast (kg) 4
Wiederholgenauigkeit ' (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armlénge (mm) 250 150 150 -
spezifikationen Drehwinkel (2) +—129 +—144 +-360
Mechanismus zur Untersetzung Gleitkeilgetriebe | Gleitkeilgetriebe  [Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung|Kraftiibertragungsmethode [Motor zu Untersetzung Direktverbindung

Untersetzung zu Kraftabgabe |Direktverbindung
AC-Servomotorleistung (W) 200 | 150 50 100
Hochstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: ¢/s) 6,1 11 1020
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast (s) 0,57
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse > (kgm?) 0,05
Schutzklasse™® Entspricht IP65 (IEC 60529)
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x10
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) D4 x4
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Optional |Werkzeugf|ansch R6YACXGLF
Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel) 18,5

*1  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

*2  Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.

*3 Es gibt Grenzen fir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

*4  Verwenden Sie den Roboter nicht, wenn der Balgabschnitt direkt Strahlwasser ausgesetzt ist. Informationen zum Schutz vor dem Eindringen anderer Fliissigkeiten als
Wasser erhalten Sie bei Ihnrer OMRON Vertretung.

Controller

Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart

YRC 1000 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb Uber RS-232C-Kommunikation
Bestellinformationen

Beschreibung Produktbezeichnung
SCARA, Reichweite: 400 mm, Vertikalhub: 150 mm, max. Nutzlast: 4 kg, Schutzklasse: IP65 R6YXGLP400150YRCRO

3 (4, blau)
4 (24, weil)
212

Vier M3 x 0,5, Tiefe 5

i fur
Nr. 1 bis 10 nutzbar, (keine F zum Nullpunkt der R-Achse)

13,1 bis 15)
Bei Nichtverwendung mit den beilie;

Da diese Bohrung fiir die Kabel-/Leitungs-

P iy genden | .= Schelle vorgesehen ist, keine groRe Last
appen verschlieben. > { X 3 8[ ol daran befestigen.
T 3
,, [ Z=lr g
Benutzerrohrleitung 1 (@4, schwarz) 3 )
Bei Nichtverwendung den beiliegenden ‘ GLJ 4-¢9 M8-Schraube zur Installation, o~
Stopfen einstecken. Benutzerrohrleitung 2 4 Schrauben verwendet
10| 83 130 12
183 (FubgréRe) Ansicht von F Detailzeichnung D
7
56/F 150 250 17 270
839 Maximal 190 wahrend Armdrehung
809 03 Bereich fir
_ o - Benutzerwerkzeug-
3 = S\_Montage
= El
689 0
661 —— @16 h7 0,018 =

Form der Z-Achsen-Spitze

632410
614 1 — f\ Maximal 660 wéhrend Armdrehung
510

Benutzerrohrleitung 1 (24, schwarz)
Bei Nichtverwendung den beiliegenden
Stopfen einstecken.
Benutzerrohrleitung 2 (@4, rot)

51 57 Wird nicht verwendet. Beiliegenden Stopfen in
283 43 48 Benutzerrohrleitung 3 (@4, blau) den Anschluss
264 1—+ " -
246 " " Steckverbinder fiir Benutzerverdrahtung
B0 = 221 4 (84, weit) (Nr. 1 bis 10 nutzbar, 13,1 bis 15)
173 Bei Nichtverwendung mit den beiliegenden
133 Kappen verschlieRen.
120 9 65 5
58 50,552
54,582 3 o
0 7 E
3 Position des oberen mechanischen Endanschlags der Z-Achse 995
- Anhebung der Z-Achse um 4 mm bei Riickkehr zum Nullpunkt M4-Erdungsklemme )

der Z-Achse

« Beachten Sie, dass der Roboter nicht in der Stellung
genutzt werden kann, in der sich Fubfiansch,

Roboterkabel, Hohlwelle, Bage und Werkzeugflansch
innerhalb des oben dargestellten Arbeitsraums
sechs Stk. M3x0,5, Tiefe 6 Q itt A-A gegenseitig storen.

- - « Position des mechanischen Anschlags der X-Achse: 1312
Das Gewicht des hier muss zur + Position des mechanischen Anschlags der Y-Achse: 1467
addiert werden.

SCARA-Roboter 4



OmRrRON

R6YXGLP500 xG SERIE - STAUB- UND TROPFWASSERGESCHUTZTE AUSFUHRUNG

Technische Da

X-Achse [Y-Achse [Z-Achse [R-Achse

Reichweite (mm) 500
Maximale Nutzlast (kg) 4
Wiederholgenauigkeit T (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armléange (mm) 250 250 150 -
spezifikationen Drehwinkel (2) +—129 +—144 +/-360
Mechanismus zur Untersetzung Gleitkeilgetriebe | Gleitkeilgetriebe  [Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung Kraftiibertragungsmethode [Motor zu Untersetzung Direktverbindung

Untersetzung zu Kraftabgabe | Direktverbindung
AC-Servomotorleistung (W) 200 | 150 50 100
Hochstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: ¢/s) 5,1 11 1020
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast  (s) 0,74
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse > (kgm?) 0,05
Schutzklasse™ Entspricht IP65 (IEC 60529)
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x 10
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) D4 x4
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Optional |Werkzeugflansch R6YACXGLF
Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel) 21

*1  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

*2  Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.

*3 Es gibt Grenzen fir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

*4  Verwenden Sie den Roboter nicht, wenn der Balgabschnitt direkt Strahlwasser ausgesetzt ist. Informationen zum Schutz vor dem Eindringen anderer Fliissigkeiten als
Wasser erhalten Sie bei Inrer OMRON Vertretung.

Controller
Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart
YRC 1000 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb tber RS-232C-Kommunikation

Bestellinformationen

Beschreibung Produktbezeichnung
SCARA, Reichweite: 500 mm, Vertikalhub: 150 mm, max. Nutzlast: 4 kg, Schutzklasse: IP65 R6YXGLP500150YRCRO
Abmessungen

Benutzerrohrleitung 3 (@4, blau)

fiir Benutzer

i ir
(Nr. 1 bis 10 nutzbar,

. Vier M3 x 0,5, Tiefe 5
13,1 bis 15) 212 (keine F i zum Nullpunkt der R-Achse)

Bei Nichtverwendung mit den < Da diese Bohrung fiir die Kabel-/Leitungs-
beiliegenden Kappen = —— Ech{ege vor%e?eh‘_en ist, keine grofte
verschlieBen. o X o\ ‘°I < ast daran befestigen.
8
: Ak EN
= fung 1 (04, schwarz) '\ || -9 M8-Schraube zur Instalati
o - - -Schraube zur Installation,
gﬁ;g\lécnhtverwendung den beiliegenden 30 62 4 Schrauben verwendet
einstecken. Benutzerrohrleitung 2 10)[53] 130 |[12 » —
. Detailzeichnung D
(24, rot) 183 (Fulgraie) Ansicht von F etailzeichnung
\F @70
56 250 250 "7 . —
852 " Maximal 160 wahrend Armdrehung R 38 Bereich fir
822 o = Benutzerwerkzeug-
3| “E—m S\ Montage
2 <
702 |7
o 675410 ) o157 S0t
Maximal 730 wéahrend
627 Amndrefung Form der Z-Achsen-Spitze
523 Benutzerrohrleitung 1 (@4, schwarz)
441 Benutzerrohrleitung 2 (@4, rot)
Bei Nichtverwendung den beiliegenden
Stopfen einstecken.
Benutzerrohrleitung 3 Wird nicht verwendet. Beiliegenden Stopfen
296 (4, blau) in den Anschluss einstecken.
274 Steckverbinder fiir Benutzerverdrahtung
256 (@4, weik) (Nr. 1 bis 10 nutzbar,
247 201 &4 Kabelschellengrofie: @13,1 bis 15
186 202 Bei Nichtverwendung mit den beiliegenden —
146 167 Kappen verschlieRen. =
78 =
133 63,5:2 '—
sz | A =
2| 3 5
0 = 0 " l'
M4-Erdungsklem .5
825 %ﬁ Position des oberen mechanischen Endanschlags der Z-Achse
Anhebung der Z-Achse um 4 mm bei Riickkehr zum Nullpunkt ©
o hanianh. b o 2
50 70 20 Position des unteren der Z-Achse $ 2,
8] - Beachten Sie, dass der Roboter nicht in der Stellung
genutzt werden kann, in der sich FuRflansch,
Y Roboterkabel, Hohlwelle, Balge und Werkzeugflansch
= = innerhalb des oben dargestellten Arbeitsraums
Gewindebohrung fir Benutzer ing, sechs Stk. M3+0.5, Tiefe 4~ Querschnitt A-A oo des moaischen Anschiaga der X chse: 11
Das Gewicht des hier angebrachten Werkzeugs muss zur + Position des mechanischen Anschiags der Y-Achse: 146

Spitzenmasse addiert werden.
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OMmRON

R6YXGLP600 XxG SERIE - STAUB- UND TROPFWASSERGESCHUTZTE AUSFUHRUNG

Technische Daten

X-Achse [Y-Achse [Z-Achse [R-Achse
Reichweite (mm) 600
Maximale Nutzlast (kg) 4
Wiederholgenauigkeit ' (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armlénge (mm) 350 250 150 -
spezifikationen Drehwinkel (2) +—129 +—144 +-360
Mechanismus zur Untersetzung Gleitkeilgetriebe | Gleitkeilgetriebe  [Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung|Kraftiibertragungsmethode [Motor zu Untersetzung Direktverbindung

Untersetzung zu Kraftabgabe |Direktverbindung

AC-Servomotorleistung (W) 200 | 150 50 100
Hochstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: ¢/s) 4,9 11 1020
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast (s) 0,74
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse > (kgm?) 0,05
Schutzklasse™® Entspricht IP65 (IEC 60529)
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x10
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) D4 x4
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Optional |Werkzeugf|ansch R6YACXGLF
Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel) 22

*1  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

*2  Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.

*3 Es gibt Grenzen fir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

*4  Verwenden Sie den Roboter nicht, wenn der Balgabschnitt direkt Strahlwasser ausgesetzt ist. Informationen zum Schutz vor dem Eindringen anderer Fliissigkeiten als
Wasser erhalten Sie bei Ihnrer OMRON Vertretung.

Controller
Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart
YRC 1000 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb Uber RS-232C-Kommunikation

Bestellinformationen

Beschreibung Produktbezeichnung
SCARA, Reichweite: 600 mm, Vertikalhub: 150 mm, max. Nutzlast: 4 kg, Schutzklasse: IP65 R6YXGLP600150YRCRO
Abmessungen

Steckverbinder fur Benutzerverdrahtung  Benutzerrohrleitung 3 (@4, blau)

Nr. 1 bis 10 nutzbar, i Vier M3 x 0,5, Tiefe 5
%13.1 bis 15) 94 (@4, weil) 1, (keine iehung zum Nullpunkt der R-Achse)
Bei Nichtverwendung mit den g‘ Da diese Bohrung fiir die Kabel-/Leitungs-Schelle 35
beiliegenden Kappen (3 vorgesehen ist, keine grofte Last
verschlieRen. V7 [ = 3 S[ o daran befestigen.
S| I B 3
' i Z gl
Benutzerrohrleitung 1 (@4, schwarz) E3
Bei Nicht dung den beili d { ‘ 409 +0,012
el Nichtverwendung den belliegenden 30 62 M8-Schraube zur Installation, 4 Schrauben verwendet danr Y
Stopfen einstecken. 10053 130 |12
Benutzerrohrleitung 2 (@4, rot) 183 (Fulgrote) Ansicht von F Detailzeichnung D
IF @70
56, 250 350 117 —
852 1 Maximal 170 wahrend Armdrehung 38 Bereich fiir
822 +—— o Benutzerwerkzeug
o
§ = ] S~_-Montage
2 Bl
702 675£10 9
= . @16 h7 0,018
674 Maximal 740 wahrend
627 Armdrehung Form der Z-Achsen-Spitze
523 Benutzerrohrleitung 1 (@4, schwarz)
441 Benutzerrohrleitung 2 (@4, rot)
Bei Nichtverwendung den beiliegenden
51 57 Stopfen einstecken.
Wird nicht verwendet. Beiliegenden Stopfen
296 43 48 in den Anschluss einstecken. &
274 '_“ Steckverbinder fiir Benutzerverdrahtung
256 (@4, weit) (Nr. 1 bis 10 nutzbar, KabelschellengroRe:
24717590 I =N 0131 bis 15)
186 ﬁ Bei Nichtverwendung mit den beiliegenden
146 Kappen verschlieBen.
133 9 78
g 63,5£2
67,542 i 0
0= 0 1
Position des oberen mechanischen Endanschlags der Z-Achse " 86,5
825 Anhebung der Z-Achse um 4 mm bei Riickkehr zum Nullpunkt -
Position des unteren mechanischen Endanschlags der Z-Achse ©
$ @
3] + Beachten Sie, dass der Roboter nicht in der Stellung
genutzt werden kann, in der sich FuBflansch,
9] Robotekabel, Hohiwele, B"a\ug(e und) V‘{lerkzeugﬂansch
- o T innerhalb des oben dargestellten Arbeitsraums
i . . gegenseitig storen.
: J ﬂ_” Benutzer sechs Stk. M3x0,5, Tiefe 4 Querschnitt A-A  Position des mechanischen Anschlags der X-Achse: 131°
Das Gewicht des hier angebrachten Werkzeugs muss zur « Position des mechanischen Anschlags der Y-Achse: 146°

Spitzenmasse addiert werden.
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OmRrRON

R6YXGP500 xG SERIE - STAUB- UND TROPFWASSERGESCHUTZTE AUSFUHRUNG

Technische Da

X-Achse [Y-Achse [Z-Achse [R-Achse

Reichweite (mm) 500
Maximale Nutzlast (kg) 8
Wiederholgenauigkeit T (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armléange (mm) 200 300 200 |300 -
spezifikationen Drehwinkel (%) +-130 +/—145 +/-360
Mechanismus zur Untersetzung Gleitkeilgetriebe  |Gleitkeilgetriebe  |Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung Kraftiibertragungsmethode [Motor zu Untersetzung Direktverbindung

Untersetzung zu Kraftabgabe | Direktverbindung
AC-Servomotorleistung (W) 400 |200 200 200
Hochstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: ¢/s) 7,6 2,3 1,7 1700
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast  (s) 0,55
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse ° (kgm?) 0,3
Schutzklasse™ Entspricht IP65 (IEC 60529)
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x20
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) @6 x3
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel) Z-Achse 200 mm: 28, Z-Achse 300 mm: 29

*
*2
*3
*4

Wasser erhalten Sie bei Inrer OMRON Vertretung.

Controller

Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.
Es gibt Grenzen fir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

Verwenden Sie den Roboter nicht, wenn der Balgabschnitt direkt Strahlwasser ausgesetzt ist. Informationen zum Schutz vor dem Eindringen anderer Flissigkeiten als

Controller

Leistungsaufnahme (VA)

Betriebsart

YRC 1

700

Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb Uiber RS-232C-Kommunikation

Bestellinformationen

Beschreibung Produktbezeichnung
SCARA, Reichweite: 500 mm, Vertikalhub: 200 mm, max. Nutzlast: 8 kg, Schutzklasse: IP65 R6YXGP500200YRCR3
SCARA, Reichweite: 500 mm, Vertikalhub: 300 mm, max. Nutzlast: 8 kg, Schutzklasse: IP65 R6YXGP500300YRCR3

inder fiir Benutzer g
(Nr. 1 bis 20 nutzbar, KabelschellengroRe: 916 bis 18)

System

+ Beachten Sie, dass der Roboter nicht in einer Stellung genutzt

werden kann, in der sich FuBflansch, Roboterkabel, Hohlwelle
und Bélge innerhalb des oben dargestellten Arbeitsraums
gegenseitig storen.

+ Position des mechanischen Anschlags der X-Achse: 132°
+ Position des mechanischen Anschlags der Y-Achse: 147°

250
Bei Nichtverwendung mit den beiliegenden
Kappen verschlieRen. == o
o el E S b 25 7-0ont
8 — R o
= =] 2 P 72 h7-003
40[_120 4-p11
62 M10-Schraube zur Installation,
222 16 4 verwendet
(FuRgroRe)
Sechs M5 x 0,8, Tiefe 11
‘ehn M5 x 0.8, Tiefe 11
*Es besteht keine Phasenbeziehung
81 300 200 176 2wischen den Positionen der
M5-Gewindebohrungen und
53| 114 151 (maximal 300 wahrend Armdrehung) der Nullpunkistellung der R-Achse.
z AChSen-aSg r =T Form der Z-Achsen-Spitze
00 éﬂafg ! 710 (maximal 760 wéhrend Armdrehung)
[Zi=
Z-Achsen-Hub Y
200 mm
479
L
351 = E-% 373 Steckverbinder fiir Benutzerverdrahtung
| 81 Nr. 1 bis 20 nutzbar,
ggg 259 $38 (Luftauslassleitung abelschellengroRe: @16 bis 18)
| I ij Schlauch anschlieBen und bis Bei Nichtverwendung mit den
o i P — 187 an einen Ort verlegen, der nicht beiliegenden Kappen verschiieBen.
N 71l o1 = 159 Wasser und Staub ausgesetzt ist. 120
L e pertuftanschiuss X-Achsen-Gelenk (06 15
(& ,E . 70
b B
olE[F 5 0 2
HE ﬁgé 0
L] LBy
</ ofﬁ" Bei Nict g den Stopfen ei
NN -~ \ -
VITTJT Benutzeronrieitung 3 (26, blau)
oL\ T
“QPosition des unteren mec Ei der Z-Achse

T
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OMmRON

R6YXGP600 XG SERIE - STAUB- UND TROPFWASSERGESCHUTZTE AUSFUHRUNG

Technische Daten

X-Achse [Y-Achse [Z-Achse [R-Achse

Reichweite (mm) 600
Maximale Nutzlast (kg) 8
Wiederholgenauigkeit ' (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armlénge (mm) 300 300 200 | 300 -
spezifikationen Drehwinkel (%) +/-130 +/-145 +/-360
Mechanismus zur Untersetzung Gleitkeilgetriebe  |Gleitkeilgetriebe  |Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung|Kraftiibertragungsmethode [Motor zu Untersetzung Direktverbindung

Untersetzung zu Kraftabgabe |Direktverbindung
AC-Servomotorleistung (W) 400 |200 200 200
Hochstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: ¢/s) 8,4 2,3 1,7 1700
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast (s) 0,56
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse > (kgm?) 0,3
Schutzklasse™® Entspricht IP65 (IEC 60529)
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x20
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) a6 x 3
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel) Z-Achse 200 mm: 29, Z-Achse 300 mm: 30

Wasser erhalten Sie bei Inrer OMRON Vertretung.

Controller

Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.
Es gibt Grenzen fir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

Verwenden Sie den Roboter nicht, wenn der Balgabschnitt direkt Strahlwasser ausgesetzt ist. Informationen zum Schutz vor dem Eindringen anderer Flissigkeiten als

Controller Leistungsaufnahme (VA)

Betriebsart

YRC 1700

Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb iber RS-232C-Kommunikation

Bestellinformationen

Beschreibung Produktbezeichnung
SCARA, Reichweite: 600 mm, Vertikalhub: 200 mm, max. Nutzlast: 8 kg, Schutzklasse: IP65 R6YXGP600200YRCR3
SCARA, Reichweite: 600 mm, Vertikalhub: 300 mm, max. Nutzlast: 8 kg, Schutzklasse: IP65 R6YXGP600300YRCR3

Steckverbinder fiir Benutzerverdrahtung
(Nr. 1 bis 20 nutzbar, KabelschellengroRe: @16 bis 18)

250
Bei Nichtverwendung mit den beiliegenden
. o
Kappen verschlieBen. N
® gl
o I N o A 25 170021
= ol 5 ° 7207 508
T Q X
0 120 4-011
162 M10-Schraube zur Installation,
222 16 4 Schrauben verwendet
Hinweis: Bei Ni den (Fubgrae)
Stopfen einstecken.
*Es bestent keine Phasenbeziehung zwischen
81 300 300 176 den Positionen der M5-Gewindebohrungen
53] 114 151 300 wéhrend Armdrehung) und der Nullpunkistellung der R-Achse.
Form der Z-Achsen-Spitze
Z-Achsen-Hub 300 mm 785 5 =1 Form der Z-Achsen-Spitze
Z-Achsen-Hub 200 mm 685 (J 710 (maximal 760 wéahrend Armdrehung)
f‘ = ” /\
479
= o
351 373 Steckverbinder fiir Benutzerverdrahtung
81 (Nr. 1 bis 20 nutzbar, Kabelschellengrofe:
283 L 259 #3851 ’ W ol6bis 1)
245 | ij Schiauch anschlieen und bis "\ 40 [[ 1] Bei Nichtverwendung mit den beiliegenden
o r = J 187 an einen Ort verlegen, der nicht Kappen verschlieRien.
5 N . 159 Wasser und Staub ausgesetzt ist. 120
17,64/ o) ‘Speriuftanschluss X-Achsen-Gelenk (26) 115
8| ‘Sperrufanschiuss Y-Achsen-Gelenk (26) gg
oL § 4 30
I 0 . -
& 0 Arbeitsraum von rechtshandigem System
8 Benutzerohreiung 1 (26, schwarz)
o Bei Ni /endung den beiliegenden! 25 40 . .
N 1 Stopfen einstecken. (06, rot) « Beachten Sie, dass der Roboter nicht in einer Stellung genutzt werden kann,
Ny - ‘Benutzerrohreitung 3 (26, blau) in der sich FuBflansch, Roboterkabel, Hohlwelle und Balge innerhalb des
=l Position des unteren mechanischen oben dargestellten Arbeitsraums gegenseitig storen.
Endanschlags der Z-Achse « Position des mechanischen Anschlags der X-Achse: 132°
+ Position des mechanischen Anschlags der Y-Achse: 147°
o
o
SCARA-Roboter 45



OmRrRON

R6YXGHPG600 xG SERIE - STAUB- UND TROPFWASSERGESCHUTZTE AUSFUHRUNG

Technische Da

X-Achse [Y-Achse [Z-Achse [R-Achse

Reichweite (mm) 600
Maximale Nutzlast (kg) 18
Wiederholgenauigkeit T (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armléange (mm) 200 400 200 |400 -
spezifikationen Drehwinkel (%) +/-130 +/-150 - +/-360
Mechanismus zur Untersetzung Gleitkeilgetriebe  |Gleitkeilgetriebe  |Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung Kraftiibertragungsmethode [Motor zu Untersetzung Direktverbindung

Untersetzung zu Kraftabgabe | Direktverbindung
AC-Servomotorleistung (W) 750 |400 400 200
Hochstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: ¢/s) 7,7 2,3 1,7 920
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast  (s) 0,57
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse > (kgm?) 1,0
Schutzklasse™ Entspricht IP65 (IEC 60529)
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x20
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) @6 x3
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel) Z-Achse 200 mm: 48, Z-Achse 400 mm: 50

*1  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

*2 Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.

*3  Es gibt Grenzen firr die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

*4  Verwenden Sie den Roboter nicht, wenn der Balgabschnitt direkt Strahlwasser ausgesetzt ist. Informationen zum Schutz vor dem Eindringen anderer Flissigkeiten als
Wasser erhalten Sie bei Inrer OMRON Vertretung.

Controller

Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart

YRC 2500 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb Uiber RS-232C-Kommunikation
Bestellinformationen

Beschreibung Produktbezeichnung
SCARA, Reichweite: 600 mm, Vertikalhub: 200 mm, max. Nutzlast: 18 kg, Schutzklasse: IP65 R6YXGHP600200YRCR3
SCARA, Reichweite: 600 mm, Vertikalhub: 400 mm, max. Nutzlast: 18 kg, Schutzklasse: IP65 R6YXGHP600400YRCR3

Steckverbinder fir Benutzerverdrahtung
(Nr. 1 bis 20 nutzbar, KabelschellengroRe: @16 bis 18)

Bei Nichtverwendung mit den beiliegenden - 275
Kappen verschlieRen. ©
o 60 1B % - ] 025 H7 0001
N P g m— | 7= <
= =S . 090 h7 Boss

Benutzerrohrieitung 1 (6, sch
[ enutzerrohrleitung schwarz] 145 Tot4

Benutzerrohrleitung 2 (6, rot N
Benmzemh"eiwng 3 (06 bla)u 75 M12-Schraube zur Installation
- 260 |16 4 Schrauben verwendet
Hinweis: Bei Nichtverwendung den beiliegenden (FuBgroRe)
topfen einstecken.

90 400 200 201 “Es besteht keine Phasenbeziehung zwischen
63] 128 175 (maximal 300 whrend Armdrehung) e o rungan und
Z-AchsenTEI[El?) al Form der Z-Achsen-Spize
400 mm i
i
800 } 813 (maximal 920 wéhrend Armdrehung)
Z-Achsen-Hub i [ —— !
200 mm | |
‘ |
568 !
440 il E% 476
368 I 99 (S,\t‘ecl;vbe‘rbgbder tféjg Benutzerverdrahtung
1 — )
B 3395 @38 (Luftauslassleitung) I I. 1 bis 20 nutzbar, .
= (I i Q 2545 Schiauch gnschlliersen lénd BN 35 g:il)ellschellengroﬁe. Q:::dheli 18)
i I3 150 an einen Ort verlegen, der nicht Bei Nichtv g ]
188,7+/-2 Nli 86 1101 219 Wasser und Staub ausgesetzt ist. == Kappen
S Sperrluftanschluss X-Achsen-Gelenk () |l £ 511298
Z Y-Achsen-Gelenk (26) 80
T i von andigem System
of = 0 e Ecungekemme /A" % Y
2 o m f " 0 + Beachten Sie, dass der Roboter nicht in einer Stellung genutzt
2 ™~_Position des unteren mechanischen Endanschlags der Z-Achse 1 (@6, schwarz), hal | lao oyl dheegk b
~

Benutzerrohrieitung 2 (@6, rot)
Benutzerrohrleitung 3 (26, blau

und Bélge innerhalb des oben dargestellten Arbeitsraums
gegenseitig storen.
« Position des mechanischen Anschlags der X-Achse: 132°

il Bei Nichtverwendung den beiliegenden Stopfen einstecken.
——J

W, vy + Position des mechanischen Anschlags der Y-Achse: 152°
] ]
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OMmRON

R6YXGP700 XG SERIE - STAUB- UND TROPFWASSERGESCHUTZTE AUSFUHRUNG

Technische Daten

X-Achse [Y-Achse [Z-Achse [R-Achse

Reichweite (mm) 700
Maximale Nutzlast (kg) 18
Wiederholgenauigkeit ' (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armlénge (mm) 300 400 200 | 400 -
spezifikationen Drehwinkel (%) +/-130 +/-150 +/-360
Mechanismus zur Untersetzung Gleitkeilgetriebe  |Gleitkeilgetriebe  |Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung|Kraftiibertragungsmethode [Motor zu Untersetzung Direktverbindung

Untersetzung zu Kraftabgabe |Direktverbindung
AC-Servomotorleistung (W) 750 |400 400 200
Hochstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: ¢/s) 8,4 2,3 1,7 920
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast (s) 0,52
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse > (kgm?) 1,0
Schutzklasse™® Entspricht IP65 (IEC 60529)
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x20
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) a6 x 3

Festlegung der Bewegungsgrenzen

1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)

Roboterkabelldnge (m)

Standard: 3,5, Option: 5, 10

Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel)

Z-Achse 200 mm: 50, Z-Achse 400 mm: 52

Wasser erhalten Sie bei Inrer OMRON Vertretung.

Controller

Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.
Es gibt Grenzen fir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

Verwenden Sie den Roboter nicht, wenn der Balgabschnitt direkt Strahlwasser ausgesetzt ist. Informationen zum Schutz vor dem Eindringen anderer Flissigkeiten als

Controller Leistungsaufnahme (VA)

Betriebsart

YRC 2500

Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb iber RS-232C-Kommunikation

Bestellinformationen

Beschreibung Produktbezeichnung
SCARA, Reichweite: 700 mm, Vertikalhub: 200 mm, max. Nutzlast: 18 kg, Schutzklasse: IP65 R6YXGP700200YRCR3
SCARA, Reichweite: 700 mm, Vertikalhub: 400 mm, max. Nutzlast: 18 kg, Schutzklasse: IP65 R6YXGP700400YRCR3

Abmessungen

Steckverbinder fiir Benutzerverdrahtung
(Nr. 1 bis 20 nutzbar, KabelschellengroRe: @16 bis 18)

Bei Nichtverwendung mit den beiliegenden
Kappen verschiielien.

fo2]
—— 5 <
[ e N
%_JO 145 4-014
75 M12-Schraube zur Installation,
260 16 4 Schrauben verwendet
(FuRgréRe)
8,
*Es besteht keine Phasenbeziehung zwisch
0 400 300 201 ) onPostonender - Gowidsbamngen sd
63] 128 175 300 wahrend Armdrehung) der Nullpunkistellung der R-Achse.
1000 ‘Tr/“ — Form der Z-Achsen-Spitze
Z-Achsen-Hub .
00 mm "
800 . T— 813 920 wéhrend Armdrehung)
Z-Achsen-Hub
00 mm } /\
| \ 568
s
440 Stark o fi R
[ 9 (NF 1 bis 20 nutzbar,
368 1 ] : . ,
[y Yy E— F T 3395 038 (Luflausiassleitung) _ | KabelschellengroRe: @16 bis 18)
| h g 2545 Schlauch ce)irr;schllleﬁen lénd b_|sm 35 BerNiah Tung it dom Daf
IS [”: % =3 s an einen Ort verlegen, der nicl g
188,742 SLUN LA 219 Wasser und Staub s \gF Kebpen
o N ‘Sperriuftanschiuss X-Achsen-Gelenk (@6) o 128
g == o 19 09
=l = = gg Arbeitsraum von rechtshandigem System
JE= K 0 - 40
< T
2 " . « Beachten Sie, dass der Roboter nicht in einer Stellung genutzt
K Position des unteren mechanischen Endanschiags der Z-Achse 3 - ;:g: schwarz) 25/ | 140 0 werden kann, in der sich FuBflansch, I|20blotefkabel, I-?o%lwelle
N . - . enutzerrohrleitung 2 (26, rot) und Balge innerhalb des oben dargestellten Arbeitsraums
Bei Nichtverwendung den beiliegenden Stopfen einstecken. ) gegenseitig stéren.

LB

* Position des mechanischen Anschlags der X-Achse: 132°
« Position des mechanischen Anschlags der Y-Achse: 152°

SCARA-Roboter
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OmRrRON

R6YXGP800 XG SERIE - STAUB- UND TROPFWASSERGESCHUTZTE
AUSFUHRUNG

Technische Da

X-Achse [Y-Achse [Z-Achse [R-Achse

Reichweite (mm) 800
Maximale Nutzlast (kg) 18
Wiederholgenauigkeit T (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armléange (mm) 400 400 200 |400 -
spezifikationen Drehwinkel (%) +—130 +—150 +/-360
Mechanismus zur Untersetzung Gleitkeilgetriebe | Gleitkeilgetriebe  |Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung Kraftiibertragungsmethode [Motor zu Untersetzung Direktverbindung

Untersetzung zu Kraftabgabe | Direktverbindung
AC-Servomotorleistung (W) 750 |4OO 400 200
Hochstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: ¢/s) 9,2 2,3 1,7 920
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast  (s) 0,58
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse > (kgm?) 1,0
Schutzklasse™ Entspricht IP65 (IEC 60529)
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x20
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) @6 x3
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel) Z-Achse 200 mm: 52, Z-Achse 400 mm: 54

*1  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

*2 Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.

*3  Es gibt Grenzen firr die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

*4  Verwenden Sie den Roboter nicht, wenn der Balgabschnitt direkt Strahlwasser ausgesetzt ist. Informationen zum Schutz vor dem Eindringen anderer Flissigkeiten als
Wasser erhalten Sie bei Inrer OMRON Vertretung.

Controller
Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart
YRC 2500 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb Uiber RS-232C-Kommunikation

Bestellinformationen

Beschreibung Produktbezeichnung
SCARA, Reichweite: 800 mm, Vertikalhub: 200 mm, max. Nutzlast: 18 kg, Schutzklasse: IP65 R6YXGP800200YRCR3
SCARA, Reichweite: 800 mm, Vertikalhub: 400 mm, max. Nutzlast: 18 kg, Schutzklasse: IP65 R6YXGP800400YRCR3
Abmessungen

Steckverbinder fiir Benutzerverdrahtung
(Nr. 1 bis 20 nutzbar, Kabelschellengroe: @16 bis 18)

N bell I

Bei Nic ndung mit
Kappen verschliefien.

5 1
I e N P +0021
s |
[ - I 1= 090h7 Soss
Benutzerrohrleitung 1 (@6, schwarz] 0] 145 4-014
[ Benutzerrohrleitung 2 (26, rot) 75 M12-Schraube zur Installation,
Benutzerrorleitung 3 (26, blau) 260 16 4 Schrauben verwendet
Hinweis: Bei Nichtverwendung den beiliegenden (FuBgrofie)
Stopfen einstecken. %0 400 400 201 : 55 bgstehl kein: Phﬁgegbezizhubn%‘ 2Zwischen
. . i e
53 128 175 (maximal 300 wihrend Armdrehung) und der Nulpunetllng der RoAchse
1000 =
Z-Achsen-Hub [ Form der Z-Achsen-Spitze
400 mm !

i
i 813 (maximal 920 wéahrend Armdrehung)

800
Z-Achsen-Hub
200 mm
i Wi
440 il \ 476

T 99 (S’\}ecl;v;rbizlbder tfgl; Benutzerverdrahtung
368 X : I 1bis 20 nutzbar,
Y] E— = 7 3395 238 (ufalossieiung) 35 [ Katelshelengroe 016 bis 1)
g == f 2545 an einen Ort verlegen, der nicht Bei Nichtverwendung mit den
188.7+/-2 e 861101 1219 Wasser und Staub tist. ! Kappen
8igl,, &|Leon Spertuansctius XAchsen Golrk 06 12
% =ik % 80 i von andigem System
L I3E § 60
0tg| & == Si== 0 M4-Erdungsklemme S 40 + Beachten Sie, dass der Roboter nicht in einer Stellung
24 o Position des unteren mechanischen Endanschlags der Z-Achse iung 1 (26, schvrz) 0 genutzt werden kann, in der sich Fuflansch, Roboterkabel,
2 E . e (06’ ) 25| 140 Hohlwelle und Balge innerhalb des oben dargestellten
N 3 . b N . Ken. er , o Arbeitsraums gegenseitig stéren.
o 1 5 Bei Nichtverwendung den Stopfen - 3 (@6, blau) « Position des mechanischen Anschlags der X-Achse: 132°
- . + Position des mechanischen Anschiags der Y-Achse: 152°
ERRRE
lirena 1 [

sece0e
°
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OMmRON

R6YXGP900 xG SERIE - STAUB- UND TROPFWASSERGESCHUTZTE AUSFUHRUNG

Technische Daten

X-Achse [Y-Achse [Z-Achse [R-Achse

Reichweite (mm) 900
Maximale Nutzlast (kg) 18
Wiederholgenauigkeit ' (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armlénge (mm) 500 400 200 | 400 -
spezifikationen Drehwinkel (%) +/-130 +/-150 +/-360
Mechanismus zur Untersetzung Gleitkeilgetriebe |Gleitkeilgetriebe |Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung [Kraftiibertragungsmethode |[Motor zu Untersetzung Direktverbindung

Untersetzung zu Kraftabgabe |Direktverbindung
AC-Servomotorleistung (W) 750 |400 400 200
Hochstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: ¢/s) 9,9 2,3 1,7 920
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast (s) 0,59
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse > (kgm?) 1,0
Schutzklasse™® Entspricht IP65 (IEC 60529)
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x20
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) a6 x3
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel) Z-Achse 200 mm: 54, Z-Achse 400 mm: 56

*1  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

*2 Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.

*3 Es gibt Grenzen fir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

*4  Verwenden Sie den Roboter nicht, wenn der Balgabschnitt direkt Strahlwasser ausgesetzt ist. Informationen zum Schutz vor dem Eindringen anderer Fliissigkeiten als
Wasser erhalten Sie bei Inrer OMRON Vertretung.

Controller

Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart

YRC 2500 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb tiber RS-232C-Kommunikation
Bestellinformationen

Beschreibung Produktbezeichnung
SCARA, Reichweite: 900 mm, Vertikalhub: 200 mm, max. Nutzlast: 18 kg, Schutzklasse: IP65 R6YXGP900200YRCR3
SCARA, Reichweite: 900 mm, Vertikalhub: 400 mm, max. Nutzlast: 18 kg, Schutzklasse: IP65 R6YXGP900400YRCR3

Steckverbinder fiir Benutzerverdrahtung
(Nr. 1 bis 20 nutzbar, KabelschellengroRe: @16 bis 18)

Bei Nichtverwendung mit den beiliegenden
Kappen verschiiefen.

f=2l
O o o
! o 1S “‘%ﬁj‘azsmogm
L % [$90 h7 0,035
50 145 4014 %,

75 M12-Schraube zur Installation,
260 16 4 Schrauben verwendet

(FuRgroRe)
Stopfen einstecken. *Es besteht ﬁeme Phasenbeziehung zwischen
T 50 = i
63[ 128 175 (maximal 300 wéhrend Armdrehung) ocertilpnisieling
1 000 - Form der Z-Achsen-Spitze
Z-Achsen-Hub [
400 mm i
800 ] 813 (maximal 920 wéhrend Armdrehung)

Z-Achsen-Hub
200 mm
E% JOO
440 7 . 476

368 | gg\ (S’\}ecl;v;rbizrbder f&g Benutzerverdrahtung 4
z | i Ir. 1 bis 20 nutzbar, S
o4 == 3395 036 (Luftauslassleiung) _ Kabelschellngrolie: 216 bis 18) &
3 {1 ) E{ Schlauch anschlieen und bis\ 35 — , 4
o s - i 2545 an einen Ort verlegen, der nicht Bei Nichtverwendung mit den .;-‘
188,7+/-2 = = 861101 219 Wasser und Staub ist. ‘ Kappen _
' g g Spertutanschiss XcAchsen-Gelenk (26) | 128 ! -
I 19
E: IS
[ . « Beachten Sie, dass der Roboter nicht in einer Stellung
. Ma-Erdungsklemme . " h
0 § § Nf’ - " . 0 Mé-Erdungsklemme - 40 genutzt werden kann, in der sich FuBflansch, Roboterkabel,
55 == Position des unteren mechanischen Endanschlags der Z-Achse 1@t //hs| | |ag 0 Hohlwelle und Baige innerhalb des oben dargestellten
<| : iy Arbeitsraums gegenseitig storen.
N

Benutzerrohrieitung 2 (@6, rof)

Bei Nichtverwendung den beiliegenden Stopfen einstecken. Benuzeohreiung 3 (06, bu)

« Position des mechanischen Anschlags der X-Achse: 132°
« Position des mechanischen Anschlags der Y-Achse: 152°
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OmRrRON

R6YXGP1000 xG SERIE - STAUB- UND TROPFWASSERGESCHUTZTE AUSFUHRUNG

Technische Da

X-Achse [Y-Achse [Z-Achse [R-Achse

Reichweite (mm) 1000
Maximale Nutzlast (kg) 18
Wiederholgenauigkeit T (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Achsen- Armléange (mm) 600 400 200 |4OO -
spezifikationen Drehwinkel (%) +-130 +—150 +/-360
Mechanismus zur Untersetzung Gleitkeilgetriebe | Gleitkeilgetriebe  |Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung Kraftiibertragungsmethode [Motor zu Untersetzung Direktverbindung

Untersetzung zu Kraftabgabe | Direktverbindung
AC-Servomotorleistung (W) 750 |4OO 400 200
Hochstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: ¢/s) 10,6 2,3 1,7 920
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast  (s) 0,59
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse > (kgm?) 1,0
Schutzklasse™ Entspricht IP65 (IEC 60529)
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x20
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) @6 x3
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel) Z-Achse 200 mm: 56, Z-Achse 400 mm: 58

*1  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

*2 Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.

*3  Es gibt Grenzen firr die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

*4  Verwenden Sie den Roboter nicht, wenn der Balgabschnitt direkt Strahlwasser ausgesetzt ist. Informationen zum Schutz vor dem Eindringen anderer Flissigkeiten als
Wasser erhalten Sie bei Inrer OMRON Vertretung.

Controller
Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart
YRC 2500 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb Uiber RS-232C-Kommunikation

Bestellinformationen

Beschreibung Produktbezeichnung
SCARA, Reichweite: 1000 mm, Vertikalhub: 200 mm, max. Nutzlast: 18 kg, Schutzklasse: IP65 R6YXGP1000200YRCR3
SCARA, Reichweite: 1000 mm, Vertikalhub: 400 mm, max. Nutzlast: 18 kg, Schutzklasse: IP65 R6YXGP1000400YRCR3
Abmessungen

Steckverbinder fiir Benutzerverdrahtung
(Nr. 1 bis 20 nutzbar, Kabelschellengroie:
16 bis 18)

Bei Nichtverwendung mit den - 275
beiliegenden Kappen verschliefien. ©
%8 | . .
I i D & e 25 H7 40021
== o
INS=SI= a,l . (B0 h7 S35
B ; 145 4-014
75 M12-Schraube zur Installation,
260 16 4 verwendet
(FuBgréRe)
Hinweis: Bei Nicht den beil Stopfen einstecken. v, Sechs M5 x 0.8, Tiefe 11
Zehn M5 0,8, Tiefe 11
90 400 600 201 *Es besteht keine Phasenbeziehung zwischen den
.63] 128 175 (maximal 300 wéhrend Armdrehung) e e adpeonrunaen nd det
1000 === Form der Z-Achsen-Spitze
Z-Achsen-Hub 400 mm ( -
|
!
8004 | 813 (maximal 920 wahrend Armdrehung)

Z-Achsen-Hub 200 mm /ﬁ

\ 568
w0 Al E% 476
99 \ ©38 (Luftauslassleitung) Steckverbinder fiir Benutzerverdrahtung

L 1 Nr. 1 bis 20 nutzbar, KabelschellengréRe:
ggi fF = 339,5 Schlauch anschlieffen und (2)16 bis 18) 9
L | bis an einen Ort verlegen, 35 —_—
2 I - o 12545 der nicht Wasser und Staub Bei Nichtverwendung mit den beiliegenden
101 :

0

188,7+/- = 90 h7 86..101] 19 ausgesetzt ist. Kappen =
) i
g g ¢ “Speruftanschiuss X-Achsen Gelerk £ 128 '
; El B %; o) 18109 Arbeitsraum von rechtshandigem System
5| I L
olF & 2 0 rr—— /3 Ew ‘ 5 e  Beachten Sie, dass der Roboter nicht in einer Stellung
g ksl Nrﬂ "~ Position des unteren mechanischen 0 genutzt werden kann, in der sich FuBflansch, Roboterkabel,
g E - Endanschlags der Z-Achse - - Benutzerrohrieing 1 (06, schwarz)/ / ol | |4y Hohlwelle und Bélge innerhalb des oben dargesteliten
N Bei Nichtverwendung den beiliegenden Senuzomohetung 2(06.m) Arbeitsraums gegenseitig stdren
e Stopfen ei e L9228, .
ﬁl VI lw i , blau) « Position des mechanischen Anschlags der X-Achse: 132°
= « Position des mechanischen Anschlags der Y-Achse: 152°
Tvvvvs
o 3
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R6YXX1200 x-serie

OMmRON

Technische Daten

X-Achse [Y-Achse [Z-Achse [R-Achse
Reichweite (mm) 1200
Maximale Nutzlast (kg) 50
Wiederholgenauigkeit ' (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,05 +/-0,02 +/-0,005
Achsen- Armlédnge (mm) 600 600 400 -—--
Spezifikationen Drehwinkel (%) +/-125 +/-150 +/-360
Mechanismus zur Untersetzung Planetengetriebe |Planetengetriebe |Kugelspindel Gleitkeilgetriebe
Geschwindigkeitssenkung|Kraftiibertragungsmethode | Motor zu Untersetzung Direktverbindung Zahnriemenantrieb| Zahnriemenantrieb

Untersetzung zu Kraftabgabe |Direktverbindung

AC-Servomotorleistung (W) 900 |800 600 400
Hoéchstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: 9/s) 7,4 0,75 600
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast ? (s) 0,91
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse  (kgm?) 2,45
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x 20
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) @6 x 3
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel) 124

*1  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)
*2 Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.
*3 Es gibt Grenzen fir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

Controller

Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart

YRC 2500 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb (iber RS-232C-Kommunikation
Bestellinformationen

Beschreibung
SCARA, Reichweite: 1200 mm, Vertikalhub: 400 mm, max. Nutzlast: 50 kg

Produktbezeichnung
R6YXX1200400YRCR2

Abmessungen

70 600 17088,

D-Sub-Steckverbinder @
fir Benuzenverdaitung
{Nr. 1 bis 20 nutzbar)
% =2
4 =K [
3 Y |
3 \ t M,
o
Benutzerrohrleitung 1 (6, schwarz) g oo
Benutzerrohrleitung 2 (@6, rot) 103
Benutzerrohrleitung 3 (66, blau 140 112 lﬂwunwwml,‘ -
nsalation,
252 (FuBqroBe) 4 Schrauben verwendst
1168 & + Arbeitsraum

124

i

g L )

s41 I — i3 4o
210 r ‘ 20 \2 x 2wei M4 x 0.7, Tiefe 10 o
s (ebenso auf gegentiberliegender Sefte) [P— @g
44 } Hﬁﬁ—%ﬂq ] Benutzerronreitung 1(06,schwiarz) ]
e [ 2(06, 100 S’

= ] 1 Benutzerolritung 3 (06,bla)
M16 x 2, Tiefe 25 li

<> I bl

[

7
A
D-Sub-Steckverbinder fiir Benutzerverdrahtung
(Nr. 1 bis 20 nutzbar)

+H
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OmRrRON

R6YXC180 REINRAUMAUSFUHRUNG

Technische Da

X-Achse [Y-Achse |Z-Achse [R-Achse
Reichweite (mm) 180
Maximale Nutzlast (kg) 1
Wiederholgenauigkeit ' (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Achsenspezifikationen |Armlédnge (mm) 71 109 100 -

Drehwinkel (2) +/-120 +/-140 ---- +/-360

AC-Servomotorleistung (W) 50 30 30 30
Hochstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: 9/s) 3,3 0,7 1700
Standardzykluszeit: mit 0,1 kg Nutzlast 2 (s) 0,42
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse™ (kgm?) 0,01
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,1x8
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) @3 x2
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel) 6,5
Gewicht Roboterkabel 1,5 kg (3,5 m), 2,1 kg (5 m), 4,2 kg (10 m)
Sauberkeitsgrad KLASSE 10 (PartikelgréBe 0,1 pm)
Ansaugluftvolumen (N I/min) 30

*1  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

*2 Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 100 mm in horizontaler Richtung.

*3 Es gibt Grenzen fir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

*4 Das Gesamtgewicht des Roboters setzt sich aus dem Gewicht des Roboterkdrpers und dem des Roboterkabels zusammen.

Controller

Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart

YRC 500 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb liber RS-232C-Kommunikation
Bestellinformationen

Beschreibung Produktbezeichnung
SCARA, Reichweite: 180 mm, Vertikalhub: 100 mm, max. Nutzlast: 1 kg, Schutzklasse: C10 R6YXC180100YRCRO

D-Sub- inder fiir
9-polig
(Nr. 1 bis 8 nutzbar)

B3

T
\J )

5|
3
Benutzerrohrleitung 1 (Anschlussnippel 03)
Benutzerrohrleitung 2 (Anschlussnippel 03)

44 109 7 itsbereich von linkshéndigem Syst
45 500
484 (510 bei

L7 \ Armdrehung)

335

223

D-Sub- i fiir 9-polig
(Nr. 1 bis 8 nutzbar)

08)
Einlassrohr X,- Y-, R-Ach: i %)

110

12: Benutzerwerkzeug-Montagebereich

A Abdeckung
0
030h7-0,021

Vier M3 x 0,5, Tiefe 6 624 _ gionr ‘O
Benutzerwerkzeug-Montage

Z-Achsen-Hub 100

105 =2

© (z-Achsen-Nullpunkistellung)

M3-Erdungsklemme

SN, =y A X-Achsen-Nullpunkt liegt bei

Tiefe 2 /Gr, NS Z . 0°5° bezogen auf die

Vier M3 x 0,5, Tiefe 6 \\:" ﬁ’&”m‘ 1) Vorderseite des RoboterfuBes
&l g o] N

26

26
3

Die Mittellinie des Benutzerwerkzeug-Montageflansches X-Achsen- und Y-Achsen-Nullpunkistellungen
ist um max. +5° zum Nullpunkt der R-Achse versetzt. Bei Durchfiihrung einer Nullpunktriickkehr gegen den
Uhrzeigersinn aus der oben gezeigten Stellung bewegen

i der Z-Achse
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R6YXC220 REINRAU

SFUHRUNG

OMmRON

Technische Daten

X-Achse [Y-Achse [Z-Achse [R-Achse
Reichweite (mm) 220
Maximale Nutzlast (kg) 1
Wiederholgenauigkeit ' (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Achsenspezifikationen |Armlédnge (mm) 111 109 100 -

Drehwinkel (2) +/-120 +/-140 ---- +/-360

AC-Servomotorleistung (W) 50 30 30 30
Hoéchstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: ¥/s) 3,4 0,7 1700
Standardzykluszeit: mit 0,1 kg Nutzlast 2 (s) 0,45
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse ™ (kgm?) 0,01
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,1x8
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) @3 x2
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Gewicht (kg) (ohne Roboterkabel) 6,5
Gewicht Roboterkabel 1,5 kg (3,5 m), 2,1 kg (5 m), 4,2 kg (10 m)
Sauberkeitsgrad KLASSE 10 (PartikelgréBe 0,1 um)
Ansaugluftvolumen (N I/min) 30
*1  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

*2 Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 100 mm in horizontaler Richtung.
*3 Es gibt Grenzen flr die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.
*4 Das Gesamtgewicht des Roboters setzt sich aus dem Gewicht des Roboterkdrpers und dem des Roboterkabels zusammen.

Controller

Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart

YRC 500 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb tiber RS-232C-Kommunikation
Bestellinformationen

Beschreibung Produktbezeichnung
SCARA, Reichweite: 220 mm, Vertikalhub: 100 mm, max. Nutzlast: 1 kg, Schutzklasse: C10 R6YXC220100YRCRO

D-Sub-

9-polig 15 @ 4-07
(Nr. 1 bis 8 nutzbar) T |/ Ver MG Shrauten awr nsiakaion
R3o 5
Nimo =7
3 5 5
1 ippel 03) ws]
2 ippel @3)
44 109 111 Arbeitsbereich von linkshzndigem System Arbeitsbereich von rechtshandigem System
45 500
484 (510 bei
Armdrehung)

s
=
=4
2
g
£
5
=
E = BE D-Sub fiir Benutzer 9-polig
% s k4 / (Nr. 1 bis 8 nutzbar)
H 55 ;
§ ) 08)
& ‘ Abdeckung L/ Einlassrohr X,- Y-, R-Ach; 06)
i T
B s 2 03)
. 3 1 03)
AL B
030h 7 0,021 23 H
0
0
Vier M3 x 0,5, Tiefe 6 16__24 _ O10H7 +0015 Tiefe2
BenutzenverkcougMonage  [537T 537/ vigr M3 x 0,5, Tiefe 6
1 X-Achsen-Nullpunkt liegt bei

0°+5° bezogen auf die
Vorderseite des RoboterfuBes s

26

o) | - B R
7 b 2 e 2hni R
*
85
Die Mittellinie des Benutzerwerkzeug-Montageflansches
i der Z-Achse

ist um max. +5° zum Nullpunkt der R-Achse versetzt.

X-Achsen- und Y-Achsen-Nullpunktstellungen

Bei Durchfiihrung einer Nullpunktriickkehr gegen den
Uhrzeigersinn aus der oben gezeigten Stellung bewegen
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OmRrRON

R6YXC500 REINRAUMAUSFUHRUNG

Technische Daten

X-Achse [Y-Achse |Z-Achse [R-Achse
Reichweite (mm) 500
Maximale Nutzlast (kg) 10
Wiederholgenauigkeit ' (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,005
Achsenspezifikationen |Armlédnge (mm) 250 250 200 300 -

Drehwinkel (2) +/-120 +/-142 - +/-360

AC-Servomotorleistung (W) 400 200 200 100
Hochstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: 9/s) 4,9 1,7 876
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast™ (s) 0,53
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse™ (kgm?) 0,12
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x20
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) @6 x3
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Gewicht (kg) 31
Sauberkeitsgrad KLASSE 107%
Ansaugluftvolumen (N I/min) 60°

*1  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

*2 Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.

*3 Es gibt Grenzen fir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

*4  PartikelgréBe 0,1 um, pro Kubikfu3 (28,3 Liter) bei Verwendung eines Ansauggebléses

*5 Das erforderliche Einlassvolumen ist von Nutzungs- und Umgebungsbedingungen abhangig.

Controller
Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart
YRC 1500 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb iber RS-232C-Kommunikation
Bestellinformationen
Beschreibung Produktbezeichnung
SCARA, Reichweite: 500 mm, Vertikalhub: 200 mm, max. Nutzlast: 10 kg, Schutzklasse: C10 R6YXC500200YRCR2
SCARA, Reichweite: 500 mm, Vertikalhub: 300 mm, max. Nutzlast: 10 kg, Schutzklasse: C10 R6YXC500300YRCR2
Abmessungen

545 250 250 1225

R-Achsen-Drehradius 47 | Benutzermonrieitung 2 (96, rot) I & B
FEE SO

T Q
55
N o
D-Sub jinder fiir Benutzer leitung 1

(Nr. 1 bis 20 nutzbar) (06, schwarz) 57 73 4-011
M10-Schraube zur Installation verwenden

MAX
940

Z-Achsen-Hub
300 mm

876

Z-Achsen-Hub
2 x zwei M4 x 0,7,
Tiefe 10 (ebenso auf
gegeniiberliegender
Seite) 5420,
N4 | }

kel

66

Position des mechanischen Anschlags der X-/Y-Achse

200 mm
363 I

s | |
L g

225,5+/-2 | m 018 _gms M4-Erdungsklemme D-Sub- inder fiir
068

(Nr. 1 bis 20 nutzbar)
Ansaugluftanschluss

30

090
M12x 1,75, Tiefe 10

200

300

I

S
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OMmRON

R6YXC600 REINRAUMAUSFUHRUNG

Technische Daten

X-Achse [Y-Achse [Z-Achse [R-Achse
Reichweite (mm) 600
Maximale Nutzlast (kg) 10
Wiederholgenauigkeit ' (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,005
Achsenspezifikationen |Armlédnge (mm) 350 250 200 300 -

Drehwinkel (2) +/-120 +/-145 ---- +/-360

AC-Servomotorleistung (W) 400 200 200 100
Hoéchstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: ¥/s) 5,6 1,7 876
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast 2 (s) 0,56
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse ™ (kgm?) 0,12
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x20
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) @6 x3
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Gewicht (kg) 33
Sauberkeitsgrad KLASSE 107%
Ansaugluftvolumen (N I/min) 60°

*1  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

*2 Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.

*3 Es gibt Grenzen fir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

*4  PartikelgréBe 0,1 um, pro Kubikfu3 (28,3 Liter) bei Verwendung eines Ansauggeblases

*5 Das erforderliche Einlassvolumen ist von Nutzungs- und Umgebungsbedingungen abhéngig.

Controller

Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart

YRC 1500 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb (iber RS-232C-Kommunikation
Bestellinformationen

Beschreibung Produktbezeichnung
SCARA, Reichweite: 600 mm, Vertikalhub: 200 mm, max. Nutzlast: 10 kg, Schutzklasse: C10 R6YXC600200YRCR2
SCARA, Reichweite: 600 mm, Vertikalhub: 300 mm, max. Nutzlast: 10 kg, Schutzklasse: C10 R6YXC600300YRCR2
Abmessungen

545 250 350
47 Benutzerrohrleitung 2 (@6, rot) T

R-Achsen-Drehradius

65

160

|
8|

D-Sub-Steckverbinder fiir Benutzerverdrahtuny B
(Nr. 1 bis 20 nutzbar) 57 73 4-011
(08, schwarz) 166 M10-Schraube zur Installation verwenden

MA

940

Z-Achsen-Hub

300 mm
876 F

Z-Achsen-Hub
200 mm
kg

—

560
2 x zwei M4 x 07, 9
Tiefe 10 (ebenso auf
‘gegentiberliegender
Seite)

Position des mechanischen Anschlags der X-/Y-Achse

LH,&
N+

D-Sub. i fiir
364 (Nr. 1 bis 20 nutzbar)

363

Ansaugluftanschluss

. (©12x35tk)

225,5+/-2 018 4“),018
068

090

282

30

200

M12 x1,75, Tiefe 10

300

S

U

_l-
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OmRrRON

R6YXC700 REINRAUMAUSFUHRUNG

Technische Daten

X-Achse [Y-Achse |Z-Achse [R-Achse
Reichweite (mm) 700
Maximale Nutzlast (kg) 20
Wiederholgenauigkeit ' (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,005
Achsenspezifikationen |Armlédnge (mm) 350 350 200 400 -

Drehwinkel (2) +/-120 +/-145 ---- +/-360

AC-Servomotorleistung (W) 800 400 400 200
Hochstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: 9/s) 6,7 1,7 600
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast™ (s) 0,57
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse™ (kgm?) 0,32
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x20
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) @6 x3
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Gewicht (kg) 57
Sauberkeitsgrad KLASSE 107%
Ansaugluftvolumen (N I/min) 60°

*1  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

*2 Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.

*3 Es gibt Grenzen fir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

*4  PartikelgréBe 0,1 um, pro Kubikfu3 (28,3 Liter) bei Verwendung eines Ansauggebléses

*5 Das erforderliche Einlassvolumen ist von Nutzungs- und Umgebungsbedingungen abhangig.

Controller

Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart

YRC 2000 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb iber RS-232C-Kommunikation
Bestellinformationen

Beschreibung Produktbezeichnung
SCARA, Reichweite: 700 mm, Vertikalhub: 200 mm, max. Nutzlast: 20 kg, Schutzklasse: C10 R6YXC700200YRCR2
SCARA, Reichweite: 700 mm, Vertikalhub: 400 mm, max. Nutzlast: 20 kg, Schutzklasse: C10 R6YXC700400YRCR2
Abmessungen

1(06, blau) D-Sub- i
Benutzerrohrleitung 2 (6, rot) / (Nr. 1 bis 20 nutzbar)

Benutzerrohrleitung 3 (06, blau)

fiir
2
@
58 350 _‘_ 350 147
\/ g ;9,- =
8 ) W] 7T ] ﬁ e EI o8
A T— 2
> R-Achsen-Drehradius N o9 o
& & 0 | 8 4914
106 93 M12-Schraube zur Installation verwenden

956

Z-Achsen-Hub
400 mm
756 //

Z-Achsen-Hub
200 mm

376 |

8 T Position des i der X-/Y-Achse
377
;ﬁ \ = ] - Benutzerrohieitung 1 (96, blau)
T Ansaugluftanschluss
2642 | B i . (@12x25t)
022 4021
7% ® 180 : y
gl ® 140 i
g A .
@\ 97
| MZ2 15Tl 10 ﬁ‘ﬁ Md-Erdungsklemme
o il —_—
2 Wy L log
0 [ —] I 0
1195 ;-3‘[ Auslassanschluss (012) D-Sub-Steckverbinder fiir Benutzerverdrahtung
(Nr. 1 bis 20 nutzbar)
(174) 1
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OMmRON

R6YXC800 REINRAUMAUSFUHRUNG

Technische Daten

X-Achse [Y-Achse [Z-Achse [R-Achse
Reichweite (mm) 800
Maximale Nutzlast (kg) 20
Wiederholgenauigkeit ' (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,005
Achsenspezifikationen |Armlédnge (mm) 450 350 200 400 ----

Drehwinkel (2) +/-120 +/-145 ---- +/-360

AC-Servomotorleistung (W) 800 400 400 200
Hoéchstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: ¥/s) 73 1,7 600
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast 2 (s) 0,57
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse ™ (kgm?) 0,32
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x20
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) @6 x3
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Gewicht (kg) 58
Sauberkeitsgrad KLASSE 107%
Ansaugluftvolumen (N I/min) 60°

*1  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)
*2 Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.
*3 Es gibt Grenzen fir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

*4  PartikelgréBe 0,1 um, pro KubikfuB3 (28,3 Liter) bei

Verwendung eines Ansauggebléses

*5 Das erforderliche Einlassvolumen ist von Nutzungs- und Umgebungsbedingungen abhéngig.

Controller
Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart
YRC 2000 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb (iber RS-232C-Kommunikation
Bestellinformationen
Beschreibung Produktbezeichnung
SCARA, Reichweite: 800 mm, Vertikalhub: 200 mm, max. Nutzlast: 20 kg, Schutzklasse: C10 R6YXC800200YRCR2
SCARA, Reichweite: 800 mm, Vertikalhub: 400 mm, max. Nutzlast: 20 kg, Schutzklasse: C10 R6YXC800400YRCR2
Abmessungen
Benutzerrohrieitung 1 (06, blau)
206r0h  DSu inder fir
Benutzerrohrleitung 3 (66, blau) / (Nr. 1 bis 20 nutzbar) &
58 350 _‘_ 450 © 147
BENE
o \\\ m T ,,, D { A EIS 0 g
E 7 aad A | SNE1R
é/ | 7_ \ i = P
R-Achsen-Drehradius © T
] 70 | 80 4-014

956
Z-Achsen-Hub
400 mm

756

200 mm

106 93 | M12-Schraube zur nstallation verwenden
MAX 1020

2-Achsen-Hub //

376 |

226+/-2

(174) L

_ Position des i der X-/Y-Achse
I 7
% \ I"__' 279 Benutzerrohrleitung 1 (@6, blau)
' Ansaugluftanschiuss Benutzerrohrleitung 2 (@6, rot)
8  Benutzerrofrieitung 2 (P, rot)
10 22 _gm ®12x25tk) Benutzerrohrleitung 3 (96, blau)
090 ® 180 180
s @ - ® 140 140
« M12 x 1,75, Tiefe 10 9
il - 59
8 I L |,y  Erdungsklemme |
L 1T T 1o 0 0
119, ;‘ET Auslassanschiuss, D-Sub-Steckverbinder fiir Benutzerverdrantung

(012) (Nr. 1 bis 20 nutzbar)

SCARA-Roboter
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OMmRON
R6YXC1000 REINRAUMAUSFUHRUNG

Technische Daten

X-Achse [Y-Achse |Z-Achse [R-Achse
Reichweite (mm) 1000
Maximale Nutzlast (kg) 20
Wiederholgenauigkeit ' (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,005
Achsenspezifikationen |Armlédnge (mm) 550 450 200 400 -—--

Drehwinkel (2) +/-120 +/-145 ---- +/-360

AC-Servomotorleistung (W) 800 400 400 200
Hochstgeschwindigkeit (XYZ: m/s) (R: 9/s) 8 1,7 600
Standardzykluszeit: mit 2 kg Nutzlast™ (s) 0,6
Zulassiges Lasttragheitsmoment R-Achse™ (kgm?) 0,32
Benutzerverdrahtung (Querschnitt x Anzahl) 0,2x20
Benutzer-Rohrleitungen (AuBendurchmesser) @6 x3
Festlegung der Bewegungsgrenzen 1. Software-Begrenzung, 2. Mechanischer Anschlag (X-, Y-, Z-Achse)
Roboterkabelldnge (m) Standard: 3,5, Option: 5, 10
Gewicht (kg) 59
Sauberkeitsgrad KLASSE 107%
Ansaugluftvolumen (N I/min) 60°

*1  Der Wert gilt bei konstanter Umgebungstemperatur. (X-/Y-Achse)

*2 Bei Bewegung um 25 mm in vertikaler Richtung und 300 mm in horizontaler Richtung.

*3 Es gibt Grenzen fir die Einstellung des Beschleunigungskoeffizienten.

*4  PartikelgréBe 0,1 um, pro Kubikfu3 (28,3 Liter) bei Verwendung eines Ansauggebléses

*5 Das erforderliche Einlassvolumen ist von Nutzungs- und Umgebungsbedingungen abhangig.

Controller

Controller Leistungsaufnahme (VA) Betriebsart

YRC 2000 Programmierung/E/A Punktverfolgung/Fernsteuerung/Betrieb iber RS-232C-Kommunikation
Bestellinformationen

Beschreibung Produktbezeichnung
SCARA, Reichweite: 1000 mm, Vertikalhub: 200 mm, max. Nutzlast: 20 kg, Schutzklasse: C10 R6YXC1000200YRCR2
SCARA, Reichweite: 1000 mm, Vertikalhub: 400 mm, max. Nutzlast: 20 kg, Schutzklasse: C10 R6YXC1000400YRCR2
Abmessungen

Benutzerrohrleitung 1 (06, blau)

Benutzerrohrleitung 2 (6, rot) D-Sub. inder fir
Benutzerrohrleitung 3 (96, blau) / (.1 bis 20 nutzbar) %
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T g
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= S 4 ¥ | \ T 7
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76 37 Maximaler Arbeitsraum
279 Benutzerrohrleitung 1 (06, blau)
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OMmRON

SCARA-Roboter

Bestellinformationen

XG-Serie - Standardausfiihrung

Serie |Reichweite (Z-Achsen |Nutzlast [Roboter Bremswider- |Roboterkabel
(mm) -Hub (kg) Roboter- Zubehor standseinheit(| 5,qeProduktbezeichnung [Abnehmbar
(mm) Produktbezeichnung Werkzeugflansch [Offene Welle (m)
R6Y |XG 120 50 1 R6YXG12050YRCRO - - - 2,0 RBYACCX002T1 -

3,5 |R6BYACCXO003T1 -
50 |R6YACCXO005T1 -
10,0 [R6YACCX010T1 -
150 50 1 R6YXG15050YRCRO - - - 2,0 |[R6YACCX002T1 -
3,5 |R6YACCXO003T1 -
50 |R6YACCXO005T1 -
10,0 |R6YACCX010T1 -
180 50 1 R6YXG18050YRCRO - - - 2,0 |[R6YACCX002T1 -
3,56 |R6YACCXO003T1 -
50 |RBYACCXO005T1 -
10,0 [R6YACCX010T1 -
3,5 |R6YACCX003T2 -
50 |R6YACCX005T2

10,0 |R6YACCX010T2

XGL |250 150 5 R6YXGL250150YRCRO |[R6YACXGLF R6YACXGLS |- 3,5 |RBYACCX003XGX
5,0 |R6YACCX005XGX
10,0 |R6YACCX010XGX
350 150 5 R6YXGL350150YRCRO |[R6YACXGLF R6YACXGLS |- 3,5 |R6BYACCX003XGX
50 |RBYACCX005XGX
10,0 |R6YACCX010XGX
400 150 5 R6YXGL400150YRCRO |[R6YACXGLF R6YACXGLS |- 3,5 |R6YACCX003XGX
5,0 |RBYACCX005XGX
10,0 |R6YACCX010XGX
500 150 5 R6YXGL500150YRCRO |R6YACXGLF R6YACXGLS |- 3,5 |R6YACCX003XGX
5,0 |RBYACCX005XGX
10,0 |[R6YACCXO010XGX
600 150 5 R6YXGL600150YRCRO |[R6YACXGLF R6YACXGLS |- 3,5 |RBYACCX003XGX
5,0 |R6YACCX005XGX
10,0 |R6YACCX010XGX
XG  |500 200 10 R6YXG500200YRCR3 - - RGU3 3,56 |R6BYACCX003XGX
50 |RBYACCX005XGX
10,0 [R6YACCX010XGX
300 10 R6YXG500300YRCR3 - - RGU3 3,56 |R6YACCX003XGX
5,0 |RBYACCX005XGX
10,0 [R6YACCX010XGX
600 200 10 R6YXG600200YRCR3 - - RGU3 3,5 |R6YACCX003XGX
5,0 |RBYACCX005XGX
10,0 |R6YACCX010XGX
300 10 R6YXG600300YRCR3 - - RGU3 3,5 |RBYACCX003XGX
5,0 |R6YACCX005XGX
10,0 |[R6YACCX010XGX

220 100 1 R6YXG220100YRCRO

XGH 600 200 20 R6YXGH600200YRCR3 |- - RGU3 3,5 |R6BYACCX003XGX
50 |RBYACCX005XGX

10,0 [R6YACCX010XGX

400 20 R6YXGH600400YRCR3 |- - RGU3 3,5 |R6YACCX003XGX

5,0 |RBYACCX005XGX
10,0 [R6YACCX010XGX
XG (700 200 20 R6YXG700200YRCR3 - - RGU3 3,5 |R6YACCX003XGX
5,0 |RBYACCX005XGX
10,0 |R6YACCX010XGX
400 20 R6YXG700400YRCR3 - - RGU3 3,5 |RBYACCX003XGX
5,0 |R6YACCX005XGX
10,0 |[R6YACCX010XGX
800 200 20 R6YXG800200YRCR3 - - RGU3 3,6 |R6BYACCX003XGX
50 |RBYACCX005XGX
10,0 [R6YACCX010XGX
400 20 R6YXG800400YRCR3 - - RGU3 3,6 |R6YACCX003XGX
5,0 |RBYACCX005XGX
10,0 [R6YACCX010XGX
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OmRrRON

SCARA-Roboter

Serie |Reichweite (Z-Achsen |Nutzlast |[Roboter Bremswider- |Roboterkabel
(mm) -Hub (kg) Roboter- Zubehor standseinheit|| 5,geProdukibezeichnung [Abnehmbar
(mm) Produktbezeichnung Werkzeugflansch [Offene Welle (m)
R6Y |XG  [900 200 20 R6YXG900200YRCR3 - - RGU3 3,5 |RBYACCX003XGX [ )
5,0 |R6YACCX005XGX o
10,0 |R6YACCX010XGX [ ]
400 20 R6YXG900400YRCR3 - - RGU3 3,5 |R6YACCX003XGX o
5,0 R6YACCXO005XGX [ ]
10,0 |R6YACCXO010XGX [ ]
1000 200 20 R6YXG1000200YRCR3 |- - RGU3 3,5 R6YACCX003XGX [ ]
5,0 R6YACCX005XGX [ ]
10,0 |R6YACCXO010XGX [ ]
400 20 R6YXG1000400YRCR3 |- - RGU3 3,5 R6YACCX003XGX [ ]
50 |RBYACCX005XGX [ )
10,0 |R6YACCX010XGX [ ]
XG-Serie - Ausflihrung fir Wandmontage
Serie |Reichweite (Z-Achsen |Nutzlast |[Roboter RGU Roboterkabel
(mm) -Hub (kg) Roboter- Zubehor Lange|Produktbezeichnung [Abnehmbar
(mm) Produktbezeichnung Werkzeugflansch [Offene Welle (m)
R6Y |XGSW|300 150 5 R6YXGSW300150YRCRO [R6YACXGLF R6YACXGLS |- 3,5 |R6YACCX003XGS -
5,0 R6YACCX005XGS -
10,0 |R6YACCX010XGS -
400 150 5 R6YXGSW400150YRCRO [R6YACXGLF R6YACXGLS |- 3,5 |R6YACCX003XGS -
5,0 R6YACCX005XGS -
10,0 |[R6YACCX010XGS -
500 200 10 R6YXGSW500200YRCRS |- - RGU3 3,5 R6YACCX003XGS -
50 |R6YACCX005XGS -
10,0 |[R6YACCX010XGS -
300 10 R6YXGSW500300YRCRS |- - RGU3 35 R6YACCX003XGS -
50 |RBYACCX005XGS -
10,0 |R6YACCX010XGS -
600 200 10 R6YXGSW600200YRCRS |- - RGU3 35 R6YACCX003XGS -
5,0 R6YACCX005XGS -
10,0 |R6YACCX010XGS -
300 10 R6YXGSW600300YRCR3 |- - RGU3 3,5 |R6YACCX003XGS -
5,0 RBYACCX005XGS -
10,0 |[R6YACCX010XGS -
700 200 20 R6YXGSW700200YRCRS |- - RGU3 3,5 R6YACCX003XGS -
50 |RBYACCX005XGS -
10,0 |[R6YACCX010XGS -
400 20 R6YXGSW700400YRCRS |- - RGU3 3,5 R6YACCX003XGS -
50 |R6YACCX005XGS -
10,0 |R6YACCX010XGS -
800 200 20 R6YXGSW800200YRCRS |- - RGU3 35 R6YACCX003XGS -
50 |R6YACCX005XGS -
10.0 |R6YACCX010XGS -
400 20 R6YXGSW800400YRCR3 |- - RGU3 3,5 |R6YACCX003XGS -
5,0 R6YACCX005XGS -
10,0 |R6YACCX010XGS -
900 200 20 R6YXGSW900200YRCRS |- - RGU3 3,5 R6YACCX003XGS -
5,0 R6YACCX005XGS -
10,0 |R6YACCX010XGS -
400 20 R6YXGSW900400YRCRS |- - RGU3 35 R6YACCX003XGS -
50 |RBYACCX005XGS -
10,0 |R6YACCX010XGS -
1000 200 20 R6YXGSW1000200YRCR3|- - RGU3 35 R6YACCX003XGS -
50 |R6YACCX005XGS -
10,0 |R6YACCX010XGS -
400 20 R6YXGSW1000400YRCR3|- - RGU3 3,5 |R6YACCX003XGS -
5,0 R6YACCX005XGS -
10,0 |[R6YACCX010XGS -
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SCARA-Roboter

OMmRON

XG-Serie - Umgekehrte Ausfiihrung fiir Wandmontage

Serie |Reichweite |Z-Achsen |Nutzlast| Roboter RGU Roboterkabel
(mm) -Hub (kg) Roboter- Zubehor Lange|Produktbezeichnung [Abnehmbar
(mm) Produktbezeichnung Werkzeugflansch |Offene Welle (m)
R6Y |XGSU (300 150 5 R6YXGSU300150YRCRO |R6YACXGLF RBYACXGLS |- 35 R6YACCX003XGS -
5,0 R6YACCX005XGS -
10,0 |R6YACCX010XGS -
400 150 5 R6YXGSU400150YRCRO |R6YACXGLF RBYACXGLS |- 3,5 R6YACCXO003XGS -
5,0 R6YACCX005XGS -
10,0 |R6YACCX010XGS -
500 200 10 R6YXGSU500200YRCR3 |- - RGU3 35 R6YACCXO003XGS -
5,0 R6YACCX005XGS -
10,0 |R6YACCX010XGS -
300 10 R6YXGSU500300YRCR3 |- - RGU3 3,5 R6YACCX003XGS -
5,0 R6YACCX005XGS -
10,0 |R6YACCX010XGS -
600 200 10 R6YXGSUB00200YRCR3 |- - RGU3 35 R6YACCX003XGS -
5,0 R6YACCX005XGS -
10,0 |R6YACCX010XGS -
300 10 R6YXGSUB00300YRCR3 |- - RGU3 3,5 R6YACCXO003XGS -
5,0 R6YACCX005XGS -
10,0 |R6YACCX010XGS -
700 200 20 R6YXGSU700200YRCR3 |- - RGU3 35 R6YACCXO003XGS -
5,0 R6YACCX005XGS -
10,0 |R6YACCX010XGS -
400 20 R6YXGSU700400YRCR3 |- - RGU3 3,5 R6YACCXO003XGS -
5,0 R6YACCX005XGS -
10,0 |R6YACCX010XGS -
800 200 20 R6YXGSU800200YRCR3 |- - RGU3 3,5 R6YACCX003XGS -
5,0 R6YACCX005XGS -
10,0 |R6YACCX010XGS -
400 20 R6YXGSU800400YRCR3 |- - RGU3 3,5 R6YACCXO003XGS -
5,0 R6YACCX005XGS -
10,0 |R6YACCX010XGS -
900 200 20 R6YXGSU900200YRCR3 |- - RGU3 35 R6YACCXO003XGS -
5,0 R6YACCX005XGS -
10,0 |R6YACCX010XGS -
400 20 R6YXGSU900400YRCR3 |- - RGU3 3,5 R6YACCX003XGS -
5,0 R6YACCX005XGS -
10,0 |R6YACCX010XGS -
1000 200 20 R6YXGSU1000200YRCR3|- - RGU3 3,5 R6YACCX003XGS -
5,0 RBYACCXO005XGS -
10,0 |R6YACCX010XGS -
400 20 R6YXGSU1000400YRCR3|- - RGU3 3,5 R6YACCXO003XGS -
5,0 R6YACCX005XGS -
10,0 |R6YACCX010XGS -
XG-Serie - Reinraumausfiihrung
Serie |Reichweite |Z-Achsen |Nutzlast| Roboter RGU Roboterkabel
(mm) -Hub (kg) Roboter- Zubehér Lange| Produktbezeichnung  [Abnehmbar
mm) Produktbezeichnung Werkzeugflansch [Offene Welle (m)
R6Y |XGLC (250 150 4 R6YXGLC250150YRCRO |R6YACXGLF - - 35 R6YACCX003XGCXGP -
5,0 R6YACCX005XGCXGP -
10,0 |R6YACCX010XGCXGP -
350 150 4 R6YXGLC350150YRCRO |R6YACXGLF - - 3,5 R6YACCX003XGCXGP -
5,0 R6YACCX005XGCXGP -
10,0 |R6YACCX010XGCXGP -
400 150 4 R6YXGLC400150YRCRO |R6YACXGLF - - 35 R6YACCX003XGCXGP -
5,0 R6YACCX005XGCXGP -
10,0 |R6YACCX010XGCXGP -
500 150 4 R6YXGLC500150YRCRO |R6YACXGLF - - 35 R6YACCX003XGCXGP -
5,0 R6YACCX005XGCXGP -
10,0 |R6YACCX010XGCXGP -
600 150 4 R6YXGLC600150YRCRO |R6YACXGLF - - 3,5 R6YACCX003XGCXGP -
5,0 R6YACCX005XGCXGP -
10,0 |R6YACCX010XGCXGP -
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OmRrRON

SCARA-Roboter

XG-Series - Staub- und Tropfwassergeschiitzte Ausfiihrung

Serie |Reichweite |Z-Achsen |Nutzlast| Roboter RGU Roboterkabel
(mm) -Hub (kg) Roboter- Zubehor Lange|Produktbezeichnung  [Abnehmbar
(mm) Produktbezeichnung Werkzeugflansch |Offene Welle (m)
R6Y |XGLP 250 150 4 R6YXGLP250150YRCRO |R6YACXGLF - - 3,5 R6YACCX003XGCXGP -
50 |R6YACCX005XGCXGP -
10,0 |[R6YACCXO010XGCXGP -
350 150 4 R6YXGLP350150YRCR0O |R6YACXGLF - - 3,5 |RBYACCX003XGCXGP -
5,0 R6YACCX005XGCXGP -
10,0 [R6YACCXO010XGCXGP -
400 150 4 R6YXGLP400150YRCRO |R6YACXGLF - - 3,5 R6YACCX003XGCXGP -
5,0 R6YACCX005XGCXGP -
10,0 |R6YACCX010XGCXGP -
500 150 4 R6YXGLP500150YRCRO |R6YACXGLF - - 3,5 R6YACCX003XGCXGP -
50 |R6YACCX005XGCXGP -
10,0 |R6YACCX010XGCXGP -
600 150 4 R6YXGLP600150YRCRO [R6YACXGLF - - 35 R6YACCX003XGCXGP -
50 |R6YACCX005XGCXGP -
10,0 [R6YACCX010XGCXGP -
XGP |500 200 8 R6YXGP500200YRCR3 |- - RGU3 3,5 |RB6YACCX003XGCXGP -
5,0 R6YACCX005XGCXGP -
10,0 [R6YACCX010XGCXGP -
300 8 R6YXGP500300YRCR3 |- - RGU3 3,5 |R6YACCX003XGCXGP -
5,0 R6YACCX005XGCXGP -
10,0 |R6YACCX010XGCXGP -
600 200 8 R6YXGP600200YRCR3 |- - RGU3 3,5 R6YACCX003XGCXGP -
50 |R6YACCX005XGCXGP -
10,0 |R6YACCX010XGCXGP -
300 8 R6YXGP600300YRCR3 |- - RGU3 35 R6YACCX003XGCXGP -
50 |R6YACCX005XGCXGP -
10,0 [R6YACCX010XGCXGP -
XGHP |600 200 18 R6YXGHP600200YRCR3 |- - RGU3 3,5 |RB6YACCX003XGCXGP -
5,0 R6YACCX005XGCXGP -
10,0 [R6YACCXO010XGCXGP -
400 18 R6YXGHP600400YRCR3 |- - RGU3 3,5 |RBYACCX003XGCXGP -
5,0 R6YACCX005XGCXGP -
10,0 |R6YACCX010XGCXGP -
XGP (700 200 18 R6YXGP700200YRCR3 |- - RGU3 3,5 R6YACCX003XGCXGP -
50 |R6YACCX005XGCXGP -
10,0 |R6YACCX010XGCXGP -
400 18 R6YXGP700400YRCR3 |- - RGU3 3,5 R6YACCX003XGCXGP -
50 |R6YACCX005XGCXGP -
10,0 [R6YACCXO010XGCXGP -
800 200 18 R6YXGP800200YRCR3 |- - RGU3 3,5 |RBYACCX003XGCXGP -
50 |R6YACCX005XGCXGP -
10,0 [R6YACCXO010XGCXGP -
400 18 R6YXGP800400YRCR3 |- - RGU3 3,5 |RBYACCX003XGCXGP -
5,0 R6YACCX005XGCXGP -
10,0 |R6YACCX010XGCXGP -
900 200 18 R6YXGP900200YRCR3 |- - RGU3 3,5 R6YACCX003XGCXGP -
5,0 R6YACCX005XGCXGP -
10,0 |R6YACCX010XGCXGP -
400 18 R6YXGP900400YRCR3 |- - RGU3 35 R6YACCX003XGCXGP -
50 |RBYACCX005XGCXGP -
10,0 [R6YACCX010XGCXGP -
1000 200 18 R6YXGP1000200YRCR3 |- - RGU3 35 R6YACCX003XGCXGP -
50 |R6YACCX005XGCXGP -
10,0 [R6YACCX010XGCXGP -
400 18 R6YXGP1000400YRCR3 |- - RGU3 3,5 |RBYACCX003XGCXGP -
5,0 R6YACCX005XGCXGP -
10,0 |R6YACCX010XGCXGP -
X-Serie - Hohe Nutzlast
Serie |Reichweite |Z-Achsen|Nutzlast| Roboter- RGU Roboterkabel
(mm) -Hub (kg) Produktbezeichnung Lange|Produktbezeichnung  [Abnehmbar
(mm) (m)
R6Y |XX 1200 400 50 R6YXX1200400YRCR2 |RGU2 3,5 RBYACCX003XGX [ ]
5,0 |R6YACCX005XGX [ ]
10,0 |RBYACCX010XGX [ ]
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XC-Serie - Reinraumausfiihrung

Serie |Reichweite | Z-Achsen |Nutzlast| Roboter-Produktbezeichn| RGU Roboterkabel
(mm) -Hub (kg) ung Lange[Produktbezeichnung  [Abnehmbar
(mm) (m)
R6Y |XC 180 100 1 R6YXC180100YRCRO |- 3,5 |R6YACCX003XSXC -
5,0 |R6YACCX005XSXC -
10,0 |RBYACCX010XSXC -
220 100 1 R6YXC220100YRCRO |- 3,5 |R6YACCX003XSXC -
5,0 |RBYACCX005XSXC -
10,0 |R6YACCX010XSXC -
500 200 10 R6YXC500200YRCR2 |RGU2 3,5 |RBYACCX003XSXC -
5,0 |R6YACCX005XSXC -
10,0 |R6YACCXO010XSXC -
300 10 R6YXC500300YRCR2 |RGU2 3,5 |R6YACCX003XSXC -
5,0 |R6YACCX005XSXC -
10,0 |RBYACCXO010XSXC -
600 200 10 R6YXC600200YRCR2 |RGU2 3,5 |R6YACCX003XSXC -
5,0 |RBYACCX005XSXC -
10,0 |RBYACCX010XSXC -
300 10 R6YXC600300YRCR2 |RGU2 3,5 |R6YACCX003XSXC -
5,0 |RBYACCX005XSXC -
10,0 |R6YACCX010XSXC -
700 200 20 R6YXC700200YRCR2 |RGU2 3,5 |RBYACCX003XSXC -
5,0 |RBYACCX005XSXC -
10,0 |R6YACCXO010XSXC -
400 20 R6YXC700400YRCR2 |RGU2 3,5 |RBYACCX003XSXC -
5,0 |R6YACCX005XSXC -
10,0 |RBYACCXO010XSXC -
800 200 20 R6YXC800200YRCR2 |RGU2 3,5 |R6YACCX003XSXC -
5,0 |R6YACCX005XSXC -
10,0 |RBYACCX010XSXC -
400 20 R6YXC800400YRCR2 |RGU2 3,5 |R6YACCX003XSXC -
5,0 |RBYACCX005XSXC -
10,0 |R6YACCX010XSXC -
1000 200 20 R6YXC1000200YRCR2 [RGU2 3,5 |RBYACCX003XSXC -
5,0 |RBYACCX005XSXC -
10,0 |R6YACCXO010XSXC -
400 20 R6YXC1000400YRCR2 [RGU2 3,5 |RBYACCX003XSXC -
5,0 |R6YACCX005XSXC -
10,0 |RBYACCXO010XSXC -
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Cat. No. 1137E-DE-03

CONSULTING DISTRIBUTOR

B POHL

POHL Electronic GmbH
Eduard-Maurer-StraBe 11a  + 16761 Hennigsdorf
Tel. +49 3302 81893-0 « Fax +49 3302 81893-99
www.pohl-electronic.de - info@pohl-electronic.de

SAMTLICHE ABMESSUNGEN IN MILLIMETER.

Umrechnungsfaktor Millimeter — Zoll: 0,03937. Umrechnungsfaktor Gramm — Unzen: 0,03527.

Im Sinne der standigen Produktverbesserung behalten wir uns Anderungen der technischen Daten ohne vorherige Ankiindigung vor.
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