OmRON

SCARA robotlari

Endiistriyel uygulamalar icin SCARA robotlari:
* Yuksek guvenilirlik (XG serisinde kayis bulunmaz
ve hareket esnasinda elektronik pargalar yoktur).

* Yuksek hassasiyet ve hiz.

* Minimum bakim gereksinimi.
» Daha kolay kullanim.

* Yuksek saglamlik.

+ Ust diizey kompakt tasarim.

Sistem konfigiirasyonu

CJ-serisi PLC
NS-serisi : i
HMI

SCARA studio

Ethernet veya RS232C
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YRC robot kontrol6ri

Robot kablolari
MRON robot
Robot tarafindaki gikarilabilir kablolar SR
tm modellerde bulunmaz.
Daha fazla ayrinti igin lutfen siparis
bilgi listesini kontrol edin.
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OMmRON

YRC Robot kontrolori

Ozellikler

Madde Aciklama
YRC YRC robot kontrolori
Kontrol edilebilir eksen sayisi Maksimum 4 eksen (Ayni anda kontrol edilebilen: 4 eksen)
5 |Kontrol edilebilir robotlar SCARA robotlari
= |Maksimum giig tiiketimi 2.500 VA
'S |Bagh motorun kapasitesi 1.600 W
:% Boyutlar (GxYxD) 180x250x235 mm
g Agirhk 6,5 kg
= |Giris gli¢ Kontrol gii¢c kaynagi | Tek faz AC200 - 230 V +/- % 10 maksimum (50/60 Hz)
kaynagi Motor gii¢ kaynagi Tek faz AC200 - 230 V +/- % 10 maksimum (50/60 Hz)
Siiriicii metodu AC tam dijital yazilim servo
Pozisyon algilama metodu Veri yedekleme islevine sahip ¢ok donulsli ¢oziicl, Manyetik lineer dlgek
= Calisma metodu PTP (Noktadan noktaya), Lineer interpolasyon, Dairesel interpolasyon, ARCH
‘o |Koordinat sistemi Bilesik koordinatlar, Kartezyen koordinatlari
'g' Konum gosterge liniteleri Pulslar, mm (milimetre), deg (derece)
*c‘ Hiz ayari % 1ile % 100 arasi (% 1 birimde. Bununla birlikte hiz, DRIVE durumu ile tek eksenli galismada % 0,01'lik
8 birimlerle 6lgullir)
5 |lvme ayan 1. Otomatik ivme, robot model tiirline ve son kitle parametresine baglidir
2. Ayar, ivme ve yavaslama parametrelerini temel alir (% 1'lik birimlerle ayarlanir)
Goziiniirlik 16.384 P/rev, 1 mikron
Baslangi¢ noktasi bulma yontemi Artimli, mutlak veya yari mutlak
£ Programlama dili PSEUDO-BASIC (JIS B8439 SLIM Dili ile uyumlu)
g Goklu gorevler Maksimum 8 gorev
O |Sekans programi 1 program
& INokta veri giris yontemi Manuel veri girisi (koordinat degeri girisi), Dogrudan égrenme, Ogrenme geri oynatma
Hafiza kapasitesi 364 KB (program ve noktalar igin toplam kapasite)
(maksimum sayida nokta kullanildiginda program igin kullanilabilir hafiza kapasitesi 84 KB'dir)
8 |Programlar 100 program (Maks.) 9.999: program basina maksimum satir 98 KB: program basina maksimum kapasite
‘::‘E Noktalar 10.000 nokta: maksimum nokta sayisi
Hafiza Yedek pili Lityum metal pil (0°C ile 40°C sicakliklarda hizmet 6mri 4 yildir)
Dahili flash bellek 512 KB (Yalnizca TUM veriler)
STD.DIO 1/0 girigi Genel giris 16 nokta, 6zel giris 10 nokta (NPN/PNP spesifikasyonlar segilebilir)
1/0 gikigi Genel cikis 8 nokta, 6zel gikis 11 nokta
EMNIYET Acil durdurma girisi (Role temas noktasi), Hizmet modu girisi (NPN/PNP spesifikasyonlari, STD.DIO ayarina
gore ayarlanir)
Fren cikisi Réle temas noktasi
o Baslangic noktasi sensor girisi Normal olarak kapali DC 24 V temas sensoriine baglanabilir
X |Harici haberlesme RS232C: 1CH D-SUB9 (disi) RS422: 1CH (Ozel PB)
7": Segenekler Yuvalar 4
% Tip istege bagli girig/cikis (NPN/PNP): Genel girig 24 nokta/Genel ¢ikig 16 nokta
S CC-Baglantisi: Ozel giris 16 nokta, Ozel cikis 16 nokta, Genel giris 96 nokta, Genel gikis 96 nokta
& (4 dGgum kullanimdadir)
= DeviceNet: Ozel giris 16 nokta, Ozel ¢ikis 16 nokta, Genel giris 96 nokta, Genel ¢ikis 96 nokta
Profibus: Ozel giris 16 nokta, Ozel gikis 16 nokta, Genel giris 96 nokta, Genel gikis 96 nokta
Ethernet: IEEE802.3 10 Mbps (10BASE-T)
IVY: Kamera girisi (2 kanal), kamera tetikleme girisi, PC baglanti girisi
izleme: AB faz girisi, aydinlatma tetik girisi, aydinlatma gii¢ kaynagi giris/cikis!
Aydinlatma kontrolii: aydinlatma tetik girisi, aydinlatma gui¢ kaynagi giris/gikisi
§ Programlama kutusu PB (etkinlestirme anahtari ile)
E PC igin destek yazilimi SCARA STUDIO
[
H
Galigsma sicakhigi 0°C ile 40°C arasi
g Saklama sicakhigi -10°C ile 65°C arasi
% Galisma ortami nem orani % 35 ile % 85 RH arasi (yogunlasmayan)
5 |Mutlak yedek pil Lityum metal pil 3,6 V 5.400 mAH (2.700 mAH x 2)
E Mutlak veri yedekleme araligi 1 yil (gui¢ saglanmadigr durumda)
3 Giirilta dayanmikhhigi IEC61000-4-4 Seviye 3
Koruyucu yapi IP10




YRC Robot kontrolérii OMRON

YRC-Istege Bagli Girig/Gikis linitesi (PNP/NPN)

Madde Aciklama

R6YACMD241 (NPN) Istege Bagl Giris/Cikis tinitesi '
R6YACMD242 (PNP)

istege Bagli Girig/Gikis (NPN/PNP) 24 Genel amagli giris, 16 Genel amagh ¢ikis

*1  Lutfen istege bagli her G/C unitesi igin bir G/C konnektdri (YKIOCONNECTOR) ekleyin.

YRC-DeviceNet slave ilinitesi

Madde Aciklama
R6YACDRTO1 DeviceNet slave Unitesi
Uygulanabilir kontrolérler YRC
Uygulanabilir DeviceNet Birim 1 Strim 2.0/Birim 2 Strim 2.0
spesifikasyonlari
Device Profil Adi Genel Aygit (aygit numarasi 0)
Kullanimdaki CH sayusu’u1 Normal: Her biri 24 kanalli Giris/Cikis, Kompakt: Her biri 2 kanalli Giris/Cikis
MAC ID ayari 0 ile 63 arasi
iletim hizi ayan 500 Kbps, 250 Kbps, 125 Kbps (Devre uzerindeki DIP anahtari kullanilarak ayarlanir)
DeygceNet Normal Genel giris 96 nokta, Genel ¢ikis 96 nokta, Ozel giris 16 nokta, Ozel gikis 16 nokta
/o Kompakt Genel giris 16 nokta, Genel gikis 16 nokta, Genel giris 16 nokta, Genel ¢ikis 16 nokta
Paralel harici I/0 Ana modiil ve dért baglanti noktasi, robot programindan bagimsiz olarak psédd-seriyalizasyon islevi kullanilarak
kontrol edilebilir
Ag Toplam uzunluk’> 100 m/500 Kbps, 250 m/250 Kbps, 500 m/125 Kbps
uzunluk Dal uzunlugu/ 6 m maks./39 m maks., 6 m maks./78 m maks., 6 m maks./156 m maks.
Toplam dal uzunlugu
Monitér LED MS (Modil Durumu), NS (Ag Durumu)

*1  Normal veya Kompakt segeneklerini belirlemek icin robot parametresini kullanin.
*2  Kontrolér G/C'leri her 10 ms'de bir glincellenir. _
*3 Bu degerler, kalin bir kablo kullanildiginda gecerlidir. Ince bir kablo kullanildiginda veya ince-kalin kablolar karisik bir sekilde kullanildiginda mesafe daha azdir.

YRC-Profibus slave iinitesi

Madde Aciklama

R6YACPRTO01 Profibus slave Unitesi

Uygulanabilir kontrolérler YRC

Haberlesme profili Profibus-DP slave

Kullanimdaki diigiim sayisi 1 digim

istasyon adresi ayar 1 ile 99 arasi (Devre lzerindeki Déner anahtar kullanilarak ayarlanir)

Haberlegsme hizi ayar 9,6 Kbps, 19,2 Kbps, 93,75 Kbps, 187,5 Kbps, 500 Kbps, 1,5 Mbps, 3 Mbps, 6 Mbps, 12 Mbps (otomatik algilama)

Profibus /01 Genel giris 96 nokta, Genel ¢ikis 96 nokta, Ozel giris 16 nokta, Ozel gikis 16 nokta

Paralel harici I/10 Ana modil ve dort baglanti noktasi, robot programindan bagimsiz olarak psédd-seriyalizasyon islevi kullanilarak
kontrol edilebilir

Toplam uzunluk 100 m/3 M-6 M-12 Mbps, 200 m/1,5 Mbps, 400 m/500 Kbps, 1.000 m/187,5 Kbps, 1.200 m/9,6 K- 19,2 K-93,75 Kbps

Monitoér LED RUN, ERR, SD, RD, DATA-EX

*1  Kontroloriin en kisa G/C glincelleme araligi 10 ms'dir ancak fiili G/C giincelleme siiresi, ana istasyonun glincelleme zamanina bagl olarak degisiklik gosterir.

YRC-Ethernet linitesi

Madde Aciklama

R6YACETNO1 Ethernet tnitesi

Uygulanabilir kontrolérler YRC

Ag ozellikleri Ethernet igin belirtildigi gibidir (IEEE802.3)

Konnektor ozellikleri RJ-45 konnektori (8 kutuplu modiiler konnektér) 1 baglanti noktasi

Baud hizi 10 Mbps (10BASE-T)

Haberlesme modu Yari Dupleks (Yari-dupleks)

Ag protokolii Uygulama katmani: TELNET/iletim katmani: TCP/IP
Ag katmani: IP, ICMP, ARP/Veri baglanti katmani: CSMA/CD
Fiziksel katman: 10BASE-T

Es zamanl giinliik girisi sayisi 1

IP adresleri vb. ayar PB'den ayarlanir

Monitér LED Calisma, Carpisma, Baglanti, iletim, Alma

SCARA robotlan 3



OMRON YRC Robot kontrolérii

YRC-EtherNet/IP unitesi

Madde Aciklama

R6YACEIP01 EtherNet/IP tinitesi

Uygulanabilir kontrolérler YRC suriim 1.64M veya lizeri

Ag ozellikleri Ethernet (IEEE 802.3) ile uyumludur

Uygulanabilir EtherNet/IP Birim 1: Genel Endiistriyel protokol (CIPTM) 3.8/Birim 2: EtherNet/IP Adaptasyon Surimd 1.9

spesifikasyonlari

Aygit tiiri Genel Aygit (aygit numarasi 43)

Veri boyutu Her giris/cikis igin 48 bayt

iletim hizi 10 Mbps/100 Mbps

Konnektor 6zellikleri RJ-45 konnektori (8 kutuplu modiiler konnektér) 1 baglanti noktasi

Paralel harici girig Ana modiil ve dért baglanti noktasi, robot programindan bagimsiz olarak emule edilen seriyalizasyon islevi kullanilarak
kontrol edilebilir

Maksimum kablo uzunlugu 100 m

Monitér LED Etkinlik, A§g durumu, Baglanti, Modil Durumu

YRC-GORSEL DENETIM devresi temel spesifikasyonlar

Madde Aciklama
R6YACVIO01 GORSEL DENETIM devresi
Temel Uygulanabilir kontrolér |YRC
ozellikler Piksel 640 (Y) x 480 (D) (300.000 piksel, VGA)
Ayarlanabilir parca 40 parga tipi
tipleri
Baglanabilir kameralar |Maksimum 2 tinite”!
Kamera tipleri Cift hizli, uyumlu analog kamera
Hafiza 128 MB SDRAM, 256 MB miniSD kart
Harici I/F Ethernet (100BASE-TX)
Arama metodu Kenar arama (Bagintil kenar filtresi, Sobel filtresi)
Goriinti girisi |Tetikleme Yazilimsal tetikleme, Donanimsal tetikleme, Kamera dahili esitleme
Harici tetikleme girisi 2 nokta
islevier Arama islevi Konum dengeleme, Nokta verilerinin otomatik kaydi
Kurulum destek iglevleri Kalibrasyon, gériintii saklama islevi 2 (tim gérintiler/belirtilen gériinti)

*1 Eger 2 Unite birden baglanacaksa, bunlar ayni model olmalidir.
*2  Windows calistiran bilgisayar gerektirir.

YRC-GORSEL DENETIM devresi aksesuarlari

Madde Aciklama

R6YACS1 CCD KAMERA
R6YACCV003 Kamera kablosu 3,5 m
R6YACCV006 Kamera kablosu 6 m
R6YACCV009 Kamera kablosu 9,5 m (3,5 m + 6 m)
R6YACLEO008 Lens 8 mm

R6YACLEO012 Lens 12 mm

R6YACLEO016 Lens 16 mm

R6YACLE025 Lens 25 mm

R6YACLRO005 Yakinlastirma halkasi 0,5 mm
R6YACLRO010 Yakinlastirma halkasi 1,0 mm
R6YACLR020 Yakinlastirma halkasi 2,0 mm
R6YACLR050 Yakinlastirma halkasi 5,0 mm

N



OmRON

YRC Robot kontrolort

YRC-izleme devresi temel spesifikasyonlar

Madde Aciklama
R6YACTRO1 Izleme devresi
Uygulanabilir kontrol aygiti YRC
’g Baglh aydinlatma linitelerinin |2 Uniteye kadar
5 |sayisi
2 |Isik ayarlama sistemi PWM kontrolii (% 0 ile % 100 arasi) (Devir 60 KHz)
] Stroboskopik 1s1k (10 ile 33.000 ps arasi)
-
t |Tetikleme Yazilimsal tetikleme, Donanimsal tetikleme
£ Harici tetikleme girisi 2 nokta
. E Aydinlatma gii¢ girigi 12 VDC veya 24 VDC
g ® (Harici olarak, genelde 2 kanala saglanir)
% .§ Aydinlatma gikigi DC 12 V saglandiinda: Toplam 2 kanalda 30 W degerinden az
i <>' DC 24 V saglandiginda: Toplam 2 kanalda 60 W degerinden az
g Enkodere bagh initelerin 2 uniteye kadar
8| s sayis|
‘E |Enkoder gii¢ kaynagi DC 5V (Toplam 2 kanalda 500 mA) (Kontrol aygitindan saglanir)
% Uygulanabilir enkoder Hat surticusl esdegeri 26L.S31/26C31 (RS422 ile uyumlu)
o |Giris fazi AA BB ZZ
£ [Maksimum yanit 2 MHz
» |frekansi
& |Ters/Artan 0 ile 65.535 aras|/Gift, dortli
garpim
Diger Bozuk kablo belirleme islevi tarafindan saglanir
Not: izleme islevi igin izleme devresi gereklidir.

YRC-Izleme devresi igin aksesuarlar

Madde

Aciklama

R6YACCR005

izleme igin enkoder kablosu 10 m

YRC-Aydinlatma kontrol devresi temel spesifikasyonlar

Bagh aydinlatma
initesi sayisi

Madde Aciklama

R6YACLIO1 Aydinlatma kontrol devresi
Temel Uygulanabilir kontrolér [YRC

ozellikler

2 Uniteye kadar

Isik ayarlama sistemi

PWM kontrolu (% 0 ile % 100 arasi) (Devir 60 KHz)
Stroboskopik 11k (10 ile 33.000us arasi)

Tetikleme

Yazilimsal tetikleme, Donanimsal tetikleme

Harici tetikleme girisi

2 nokta

Aydinlatma gii¢ girisi

12 VDC veya 24 VDC (Harici olarak, genelde iki kanala saglanir)

Aydinlatma cikisi

DC12V saglandiginda: Toplam 2 kanalda 30 W degerinden az
DC24V saglandiginda: Toplam 2 kanalda 60 W de@erinden az

YRC-PB (Programlama kutusu) i¢in aksesuarlar

Madde Aciklama
R6YACPBO005E Programlama kutusu kablosu 5 m
R6YACPB012E Programlama kutusu kablosu 12 m

YRC-SCARA studio yazilimi igin aksesuarlar

Madde Aciklama

R6YACSSC1 SCARA Studio destek yazilimi
R6YACCCO005 Haberlesme kablosu 9-9 igneli
R6YACUSBO005 USB haberlesme kablosu

SCARA robotlari




OMmRON

YRC Robot kontrolori

YRC-Adlandirma

Konnektor adlari @ PB
|@ OP.1 @ OPR.3

@ XM
(® ROB I/0 XY
®YM
BATT XY (® PB SEL
@ ROB I/0 ZR (® COM
@ ZM
BATT ZR —— (10 RGEN
®RM
@ ACIN
@ SAFETY
® FG
@ OP.2(® OP4
(& STD.DIO
Konnektér adi islev
@ XM/YM/ZM/RM Servo motor suriiclisi igin konnektorler
® ROB I/0 [XY/ZR] Servo motor geri besleme ve sensor sinyalleri igin konnektorler
® EMNIYET Acil durumda durdurma gibi emniyet islevleri igin giris/gikis konnektori
@ PB PB konnektorii
® COM RS-232C arayiiz konnektori.
® STD.DIO Ozel girig/cikis icin ve genel amagli giris gikis igin konnektér
@ OP.1,2,3,4 Istege bagh genigleme 1/0 devrelerine ekli konnektérler
BATT [XY/ZR] Mutlak yedekleme igin pil konnektori
® PB SEL PB segici anahtar temas noktasi
RGEN [P/L/N] Rejenerasyon unitesi igin konnektor
(@) AC IN [L/N/L1/N1] Glg kablosu igin terminal blogu. Baglantilari yaparken halka dilli terminalleri kullanin.
® FG Topraklama terminali (£) . D Sinifi (100 ohm veya daha az) topraklama gergeklestirin.




YRC Robot kontrolérii OMRON

Boyutlar

Standart YRC
Ustten gériiniim
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L braket igin 7-M3
disli montaj deligi;
st panel kalinligi 25 139.5
2mm
(Bkz. Not 1.)
Onden gériiniim Yandan goriiniim Arkadan goriiniim
55 180 235 30 Braket arka
(t2))]  6ne monte edilmis L tipi braket yana monte edilmis L tipi braket (secenek)| (20) tarafa takilabilir
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Alttan goriiniim

L braket igin 7-M3

disli montaj deligi;

Ust panel kalinhgi
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(Bkz. Not 1.)
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Not 1:  Bu kontrolérii yalnizca birlikte verilen L tipi braketleri kullanarak
monte ederken alt plakadaki kaucuk ayaklari sékun.
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OMmRON

YRC Robot kontrolori

RGU2 secenegiyle monte edilmis YRC

Ustten goériiniim

0|
=)
|+ =t 4+ =
o !
o] | ﬂff? + +

204

102
157

o

\RGU-2

., 0ooooooooooood

[Ye)
ol |
fre)

f
:
le
L braket igin 7-M3
digli montaj deligi; |/25 139,5
Ust panel kalinlig
2mm

(Bkz. Not 1.)

Onden gériiniim

55 180 8 40
(t2)| 6ne monte edilmis L tipi braket
i -
LA =
RGU-2
A
N
(=) - i :
T 55
448 100 \ kaucuk ayak
Alttan goriinim
L braket igin 7-M3
disli montaj deligi;
Ust panel kalinhgi
2 mm
(Bkz Not 1.)
e T N ,
2 < * | 7k Reu2
o o o EE
g o
- s
| oo
N oo
o i
25 139,5

Yandan goriiniim

Arkadan goriiniim

30 Braket arka
yana monte edilmis L tipi braket (segenek)| (20) tarafa takilabilir
- | f
. = i | B P
(50)
25
0l
Q
Pil yuvasi
i
]
Q
iy B
5
27,6




YRC Robot kontrolérii OMRON

RGU3 secenegiyle monte edilmis YRC

Ustten gériiniim
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OMRON
R6YXG120 TiNY SERISI

Ozellikler

X ekseni |Y ekseni |Z ekseni [R ekseni
Menzil (mm) 120
Maksimum yiik (kg) 1
Tekrar edebilirlik ' (XYZ:mm) (R:°) +/-0,005 +/-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 45 75 50 -
ozellikleri Rotasyon araligi (°) +/-125 +/-145 +-360
Yavasglama Hiz azaltici Harmonik sirici Harmonik siricl Vidal mil Harmonik sirici

mekanizmas!  [fletim yontemi |Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eslesme
Hiz azalticidan gikisa Dogrudan eslesme

AC servo motor ¢ikigi (W) 30 |30 30 30
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 3,3 0,9 1.700
Standart devir siiresi: 0,1 kg yiik ile 2 (saniye) 0,33

R ekseni izin verilen atalet hareketi> (kgm?) 0,01

Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,1x8

Kullanici tiipii (Dis ¢ap) 4 x 2

Hareket limit ayan 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)

Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 2 Segenek: 3,5, 5, 10

Agirlik (kg) (Robot kablo dahil degildir) 3,9

Robot kablo agirlhig: 0,9kg (2m) 1,5kg (3,5 m) 2,1 kg (5 m) 4,2 kg (10 m)

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)

*2  Karsilikli olarak 25 mm dikey yonde ve 100 mm yatay yonde hareket ederken.
*3  lvme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

*4  Robotun toplam agirligi robot gévdesi ile robot kablosu agirliklarinin toplamidir.

Kontrolor
Kontrolor Giig tiiketimi (VA) Galisma metodu
YRC 300 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparis bilgisi

Aciklama Model
SCARA Menzil: 120 mm, Dikey Vurus: 50 mm, Maksimum yuk: 1 kg. R6YXG12050YRCRO
Boyutlar

Kullanict kablolamast igin konnektor

(1 - 8 arasi kullanilabilir, soket temasli)

J.S.T. Mfg Co., Ltd. SM konnekttrii SMR-8V-B,
pin SYM-001T-P0.6 (birlikte verilir)

YC12 kwvirciklastirma makinesini kullanin.

(053
0

S
& o Kendi kendini destekleyen kabloya tel veya tiip monte
N 8 Voyd n
N etmeyin. Bu, azaltabilir.
D
(S Kablo veya tilp monte edecekseniz bu hava tiiplerinden
38 75 45 yararlanin. Ayrintilar igin Bolim 3'de bulunan “10 Kullanici .
37 kablosu veya tiipii monte ederken”. Gahsma bolgesi
322 X, Y eksen orijini, robot tabaninin 6n kismina
316 (Kol doniisii sirasinda maksimum 322) gore £5° konumundadir
25 (Kol d6nilsil sirasinda maksimum 120) Orijine geri dénme islemi gerceklestirirken,
ekseni, yukarida gdsterilen konumdan saat
‘g yoniinin aksinde hareket ettirin.

39
Kullanict tiipii 2 (04)

| Ta m

146
R ekseni g idi - -
mandali T = f 116 A-A Kesidi Kullanici tiipii 2 (94) Kullanict tiipii 1 (@4)

105 053 105

M3 topraklama terminali

80
47+4/-2 B 7
(Z ekseni orijin konumu) ® L Kullanict kablolamast iin konnektdr D) <
(1-8arasi ilir, soket temasli) \& ™~
[Waro) o — 9|
0 [ L,_ = o J-S.T.Mfg Co,, Ltd. SM konnekttril SMR-8V-B, “
I i ‘ J- pin SYM-001T-P0.6 (birlikte verilir) 43)
926 Diiz nokta le R ekseni orjini 415 90.5 32 YC12 kivirciklastirma makinesini kullanin. “3)
arasinda faz iliskisi yoktur g;
Kullanict igin arag montaj araligi
= |
N
0 N =
L 01007 Qo5 =
Bos cap: o % = = 2|
04 e JEZ = =
@ 21528 o 2-05,5 agik delik I
A Dort adet M5 montaj civatasi kullanin,

Baynntilan Kullanici igin digli vida deligi

4-M3 x 0,5, derinlik: 7
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R6YXG150 TINY SERISI

OmRON

Ozellikler
X ekseni |Y ekseni |Z ekseni |R ekseni

Menzil (mm) 150
Maksimum yiik (kg) 1
Tekrar edebilirlik ' (XYZ:mm) (R:°) +/-0,005 +/-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 75 75 50 -
ozellikler Rotasyon araligi (°) +/-125 +/-145 +-360
Yavaslama Hiz azaltici Harmonik siricl Harmonik sirici Vidali mil Harmonik siricil
mekanizmas!  [fletim yéntemi |Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eslesme

Hiz azalticidan gikisa Dogrudan eslesme
AC servo motor cikisi (W) 30 |30 30 30
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 3,4 0,9 1.700
Standart devir siiresi: 0,1 kg yiik ile 2 (saniye) 0,33
R ekseni izin verilen atalet hareketi> (kgm?) 0,01
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,1x8
Kullanici tiipii (Dis ¢ap) D4 x 2

Hareket limit ayari

1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)

Robot kablo uzunlugu (m)

Standart: 2 Segenek: 3,5, 5, 10

Agirlik (kg) (Robot kablo dahil degildir)®

4

Robot kablo agirhig:

0,9kg (2m) 1,5kg (3,5 m) 2,1 kg (5m) 4,2 kg (10 m)

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)

*2  Karslilikl olarak 25 mm dikey y6nde ve 100 mm yatay yonde hareket ederken.

*3 lvme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

*4  Robotun toplam agirligi robot gévdesi ile robot kablosu agirliklarinin toplamidir.

Kontrolor

Kontrolor Gig tiiketimi (VA) Galisma metodu

YRC 300 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparig bilgisi

Aciklama Model
SCARA Menzil: 150 mm, Dikey Vurus: 50 mm, Maksimum yik: 1 kg. R6YXG15050YRCRO
Kullanici kablolamast i¢in konnektdr
(1 - 8 arasi kullanilabilir, soket temasli)
J.S.T. Mfg Co., Ltd. SM konnektorii
SMR-8V-B, pin SYM-001T-P0.6 (birlikte verilir)
YC12 kvirciklastirma makinesini kullanin.
(150) 138
- @c‘,\\ﬁﬂ Kendi kendini destekleyen kabloya te_l veya tiip mqqte
&\\w etmeyin. Bu, azaltabilir.
?g,% ga“‘«@ Kablo veya tiip monte edecekseniz bu hava tiiplerinden
\?\v)* 38 75 75 yararlanin. Aynvnlg_lar icin Bolim 3'de bulunan “10 Kullanici Galisma bolgesi
-‘ 37 kablosu veya tiipii monte ederken”. —_—
322 o N X, Y eksen orijini, robot tabaninin 6n kismina
/ 316 (Kol doniisii sirasinda maksimum 322) gore +5° konumundadir
25 (Kol ddnisi sirasinda maksimum 120) Orijine geri dénme islemi gergeklestirirken,
ekseni, yukarida gosterilen konumdan saat
yoniiniin aksinde hareket ettirin.
239
Kullanici tiipii 2 (04)
146 h Kullanir i 1 (84)
R ekseni A-A Kesidi
10 mandali o) 1 119 esidl Kullanict tiipii 2 (@4) Kullanici tiipii 1 (94)
E. 5 e M3 topraklama terminali
H 80
g B 67
47+/-2 - N
@ ekseni oriin konumu) ) i g L Kullanici kablolamas! igin konnektr g? s
o q;%,‘ . (1 - arasi soket temash) g]
0 I t—:— = 0 J.S.T. Mfg Co., Ltd. SM konnektorii
f |La15 90.5 |32 SMR-8V-B, pin SYM-001T-P0.6 (birlikte verilir) | @3)
YC12 kivirciklagtirma makinesini kullanin. 47
026 Diiz nokta ile R ekseni orjini 53
arasinda faz iliskisi yoktur
S
-_[m Kullanici igin arag montaj aralgi
wl 27 _20, 45 123
s B er—|
L 01007 5015 & —
o e i E—
Bos cap: -] S5 - P =19
04 o] )l
B 2-05,5 agik delik R4
Diirt adet M5 montaj civatas! kullanin,
B ayrintilan
Saynnilan_ Kullanici icin disli vida deligi
4-M3x 0,5, derinlik: 7
SCARA robotlan 11



OMRON
R6YXG180 TINY SERISI

Ozellikler

X ekseni |Y ekseni |Z ekseni [R ekseni
Menzil (mm) 180
Maksimum yiik (kg) 1
Tekrar edebilirlik ' (XYZ:mm) (R:°) +/-0,005 +/-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 105 75 50 -
ozellikleri Rotasyon araligi (°) +/-125 +/-145 +-360
Yavasglama Hiz azaltici Harmonik sirici Harmonik siricl Vidal mil Harmonik sirici

mekanizmas!  [fletim yontemi |Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eslesme
Hiz azalticidan gikisa Dogrudan eslesme

AC servo motor ¢ikigi (W) 30 |30 30 30
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 3,3 0,9 1.700
Standart devir siiresi: 0,1 kg yiik ile 2 (saniye) 0,33

R ekseni izin verilen atalet hareketi> (kgm?) 0,01

Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,1x8

Kullanici tiipii (Dis ¢ap) 4 x 2

Hareket limit ayan 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)

Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 2 Segenek: 3,5, 5, 10

Agirlik (kg) (Robot kablo dahil degildir) 4,1

Robot kablo agirlhig: 0,9kg (2m) 1,5kg (3,5 m) 2,1 kg (5 m) 4,2 kg (10 m)

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)

*2  Karsilikli olarak 25 mm dikey yonde ve 100 mm yatay yonde hareket ederken.
*3  lvme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

*4  Robotun toplam agirligi robot gévdesi ile robot kablosu agirliklarinin toplamidir.

Kontrolor
Kontrolor Giig tiiketimi (VA) Galisma metodu
YRC 500 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparis bilgisi

Aciklama Model
SCARA Menzil: 180 mm, Dikey Vurus: 50 mm, Maksimum yik: 1 kg. R6YXG18050YRCRO
Boyutlar

Kullanici kablolamas! icin konnektor

(1 -8arasi lir, soket temash)

J.S.T. Mfg Co., Ltd. SM konnektorii
SMR-8V-B, pin SYM-001T-P0.6 (birlikte verilir)
YC12 kivirciklagtirma makinesini kullanin.

&
§oY
(\QPQ\\ Kendi kendini destekleyen kabloya tel veya tiip monte etmeyin.
i Bu, ini azaltabilr
<
X
- ‘(\%‘\$ 38 75 105 Kablo veya tiip monte edecekseniz bu hava tiiplerinden yararlanin. N
S lisma bolgesi
?‘?&\‘&9’ 37 Aynintilar icin Bolim 3'de bulunan “10 Kullanici kablosu veya tiipii monte ederken”. Caligma bélgesi
§ 322 316 (Kol doniisii sirasinda maksimum 322) X, Y eksen orijini, robot tabaninin 6n kismina
o T . gore +5° konumundadir
10 (Kol dénilsil sirasinda 120) ~
Orijine geri dénme islemi gerceklestirirken,
ekseni, yukarida gdsterilen konumdan saat
yoniiniin aksinde hareket ettirin.
239 Kullanici tiipii 2 (94)
Kullanic tiipi 1 (04)
146 b A-A Kesidi
T
104 R ekseni mandal, Y 1 :lg Kullanici tiipii 2 (94) Kullanic tiipii 1 (94)
E M3 topraklama terminali
—+80
B 167
47+/-2
(Z ekseni orijin konumu) g ® Kullanici icin konnektor G N
LL[?I ol (1-8arasi soket temasl) ol
0 t o m] 0 J.S.T.Mfg Co., Ltd. SM konnekitrii SMR-8V-B,
|La1s %05 |3 pin SYM-001T-P0.6 (birlikte verilir) L@ |
YC12 kivirciklastirma makinesini kullanin. 47
026 _ Dz noktale R ekseni orjini L83 |
arasinda faz iligkisi yoktur
Kullanic! icin arag montaj araligi
| o 123
) &
‘ ‘010"7 -0015 TToe =
E] §= <
Bos cap: 04 -3 £3 =
: Y WEZ
>l3gs g 2-5,5 agik delik B3
(Dért adet M5 montaj civatast kullanin) <
B aynnhlan Kullanici icin digli vida deligi

4-M3 x 0,5, derinlik: 7
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OmRON

R6YXG220 TiNY SERISI

Ozellikler
X ekseni |Y ekseni |Z ekseni |R ekseni
Menzil (mm) 220
Maksimum yiik (kg) 1
Tekrar edebilirlik ' (XYZ:mm) (R:°) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 111 109 100 -
ozellikleri Rotasyon araligi (°) +/-120 +/-140 +/-360
Yavaslama Hiz azaltici Harmonik siricl Harmonik sirici Vidali mil Harmonik siricil

mekanizmas!  [fietim yontemi |Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eslesme
Hiz azalticidan gikisa Dogrudan eslesme

AC servo motor cikisi (W) 50 |30 30 30
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 3,4 0,7 1.700
Standart devir siiresi: 0,1 kg yiik ile 2 (saniye) 0,42

R ekseni izin verilen atalet hareketi> (kgm?) 0,01

Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,1x6

Kullanici tiipii (Dis ¢ap) a3 x2

Hareket limit ayari 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)

Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Segenek: 5, 10

Agirlik (kg) (Robot kablo dahil degildir)® 55

Robot kablo agirhig: 1,5kg (3,5m) 2,1 kg (5 m) 4,2 kg (10 m)

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)

*2  Karsilikli olarak 25 mm dikey yonde ve 100 mm yatay yonde hareket ederken.
*3  Ivme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

*4  Robotun toplam agirligi robot gévdesi ile robot kablosu agirliklarinin toplamidir.

Kontrolor

Kontrolor Gig tiiketimi (VA) Galisma metodu

YRC 500 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma
Siparig bilgisi

Aciklama Model

SCARA Menzil: 220 mm, Dikey Vurus: 100 mm, Maksimum yik: 1 kg. R6YXG220100YRCRO

Boyutlar

Kullanici kablolamast igin konnektor
(1-6arasi lir, soket temasli)

J.S.T. Mfg Co., Ltd. SM konnektdrii SMR-6VB,
pin SYM-001T-P0.6 (birlikte verilir)

YC12 kvirciklagtirma makinesini kullanin. 130
&
\ ) 5
g (= 52
~ b o]
10 9 |\ Montajigin 4-07 M6 cwata kullaniir

3
&

Kendi kendini destekleyen kabloya tel veya tiip monte

lisma bolgesi
etmeyin. Bu, ini azaltabilir. Saligma bilgesi___
M 109 111 Kablo veya tiip monte edecekseniz bu hava tiiplerinden X, Y eksen orijini, robot tabaninin 6n
15 yararlanin. Ayrintilar igin B6liim 3'de bulunan “10 Kullanici kismina gdre 0°+5° konumundadir \
4635 | kablosu veya tiipil monte ederken”.
420 (Kol doniisii sirasinda 425)
g % 30 (Kol donilsii sirasinda maksimum 120)
52
e
SE
2lo 315 -
58 Kullanici tiipii 2 (03)
s
Kullanici tiipii 1 (@3) X, Y eksenleri orijin konumu
N Orijine geri dénme islemi gerceklestirirken,
203 A-A Kesidi ekseni, yukanida gosterilen konumdan saat
Kullanici tiipii 2 (@3) yoniiniin aksinde hareket ettirin.
1635 173
062 147
B 1126
100+/-2 09,5 -
(Z ekseni orijin konumu) M3 topraklama terminali
g5 Kullanici kablolamast icin konnektdr
8| £ (1-6arasl ilir, soket temasli)
]
~N = J.S.T. Mfg Co., Ltd. SM konnektorii SMR-6VB,
026 0 0 pin SYM-001T-P0.6 (virlikte vl
Dilz nokta ile R ekseni orjini 103 YC12 kivirciklastirma makinesini kullanin.
arasinda faz iliskisi yoktur

245

P
Bos cap: 7|
ﬁ d

B aynintilant

SCARA robotlar 13



OMRON
R6YXGL250 xG SERisi

Ozellikler

X ekseni |Y ekseni |Z ekseni [R ekseni
Menzil (mm) 250
Maksimum yiik (kg) 5(4)"
Tekrar edebilirlik 2 (XYZ:mm) (R:°) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 100 150 150 -
ozellikleri Rotasyon araligi (°) +-140 +/-144 +-360
Yavasglama Hiz azaltici Harmonik sirici Harmonik siricl Vidal mil Harmonik sirici
mekanizmas! lletim Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eglesme
yontemi Hiz azalticidan gikisa Dogrudan eglesme
AC servo motor ¢ikigi (W) 200 |150 50 100
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 4,5 1.1 1.020
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile > (saniye) 0,49
R ekseni izin verilen atalet hareketi # (kgm?) 0,05
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2x 10
Kullanici tiipii (Dis ¢ap) D4 x3
Hareket limit ayan 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)
Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Segenek: 5, 10
Secenek Arag flansi R6YACXGLF
Acik mil R6YACXGLS
Agirlik (kg) (Robot kablo harig) 14,5

*1  Arag flangi ve bos mil segenekleri monte edildiginde maksimum yuk 4 kg'dir.
*2  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)

*3  Karsilikli olarak 25 mm dikey yonde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.
*4  lvme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

Kontrol6r
Kontrolor Giig tiiketimi (VA) Calisma metodu
YRC 1.100 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma
Siparis bilgisi
Aciklama Model
SCARA Menzil: 250 mm, Dikey Vurus: 150 mm, Maksimum yik: 5 kg. R6YXGL250150YRCRO
Boyutlar
7805 ¢
4- @9 agik delik o] &
mg"gda‘tcamkclfaa?ﬁl‘r 50 88 1385 +/-2
138 (Taban boyutu) (19~90) 04
(15
129 (Kol doniisii sirasinda
56 150 100 maksimum 280)
y 610 AN
Lebled 861 (Kol doniisii sirasinda
maksimum 660)
B B %
4
|
| o 2 = Kullanici lipt 3 (F4 mavd) Kullanici Kablosu icin
23 Kullani tipii 2 (F4 kirmiz) BT il
235 [ T Kullanici tiipii 1 (F4 siyah)
230 H 222 XYM
187 202 181
183, = 174 2 149
" | 167 XYP
Z ekseni iist ug mekanik 138,5 +/-2 5 1345 +/-2
durdurucunun konumu,
Z ekseninin orijine doniis o
hareketi sirasinda 4 mm yiikselir _/ 16 h7 -0.018 33 =

2| 12

0 0;
|
M4 topraklama terminali / 20 20 Nz (155

(11,5 )4

Kullani iin arag
2 ekseni alt ug mekanik Sandart montaj araligi
durdurucu konumu

Buraya monte edilen aracin agirlid,
ug kiltlesine eklenmelidir.

Diiz kisimlarda
d 5
2

Arag flansi montaj tipi
o

Xeksen
¥ ckseni mekanik dur

> gel

D
B

am

agik delik




R6YXGL350 xG SERisi

OmRON

Ozellikler
X ekseni |Y ekseni |Z ekseni |R ekseni

Menzil (mm) 350
Maksimum yiik (kg) 5(4)"
Tekrar edebilirlik 2 (XYZ:mm) (R:°) +/-0,01 +-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 200 150 150 -
ozellikleri Rotasyon araligi (°) +/-140 +-144 +-360
Yavaslama Hiz azaltici Harmonik siricl Harmonik sirici Vidali mil Harmonik siricil
mekanizmas! lletim Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eglesme

yéntemi Hiz azalticidan gikisa Dogrudan eslesme
AC servo motor cikisi (W) 200 |150 50 100
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 5,6 1.1 1.020
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile > (saniye) 0,49
R ekseni izin verilen atalet hareketi’# (kgm?) 0,05
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2x 10
Kullanici tiipii (Dis ¢ap) D4 x3

Hareket limit ayari

1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)

Robot kablo uzunlugu (m)

Standart: 3,5 Secenek: 5, 10

Secenek Arag flansi R6YACXGLF
Acik mil R6YACXGLS
Agirhik (kg) (Robot kablo harig) 15

*1  Arag flangi ve bos mil segenekleri monte edildiginde maksimum yuk 4 kg'dir.
*2  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)
*3  Karsilikli olarak 25 mm dikey yonde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.
*4  lvme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

Kontrol6r
Kontrolor Giig tiiketimi (VA) Calisma metodu
YRC 1.100 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparisg bilgisi

Aciklama

Model

SCARA Menzil: 350 mm, Dikey Vurus: 150 mm, Maksimum yik: 5 kg.

R6YXGL350150YRCRO

Boyutlar

Montajigin

4 M8 cvata kullaniir
138 (Taban boyutu)

r 3
4- @9 agik delik LW. 6
50

1 no-00

129 (Kol dniisi srasmda
200 ‘maksimum 330)

B-B Kesidi 661

T

620 (Kol ddniisii sirasinda

/\

B
4

138,
Z eksen st ug mekanik
durdurucunun konumu,
Z ekseninin orijine anig
hareketi srasinda 4 mm yikselir

0
(115

2 ekseni alt ug mekanik
durdurucu konumu

Diz kisimlarda
nislik 15
ém

57, 47
TR Kullanici tiipi 2 (F4 kirmiz))
L Kullanici tiipi 1 (F4 siyah)
T
222
202 XYM
i oy
167 w
1.
18 o
3 E
121
0 =l
Kullam icn arag M topraktama terminai / 20 | | | 20 \zgp
Standart tip montaj arahd!

B

ug kiltlesine eklenmelidir.
)

Kullanict igin disii vida deligi 6-M__ 30,5 Deriniik 6

uraya monte edilen aracin agri,

)

ger

-

10] 10

— =

G G

7805

138,5 +/-2

of
(15

Kullanici kablosu iin
Kul sl

nnektorii
(1 - 10 arasi kullanilabilir)

780,5

1345 +/-2

0
(155

[ eqenek: Kullanic kablosunumtipinin ginden gegecegi yiv yuvas |

181

149
1345 +/-2

0
(155

Detayl cizim C

Ara flans! montai tipi
Xekseni mekani dorturucukarum 142"
¥ eksen ek durturcd anumis 145

SCARA robotlari




OMRON
R6YXGL400 xG SERisi

Ozellikler

X ekseni |Y ekseni |Z ekseni [R ekseni
Menzil (mm) 400
Maksimum yiik (kg) 5(4)"
Tekrar edebilirlik 2 (XYZ:mm) (R:°) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 250 150 150 -
Gzellikleri Rotasyon araligi (°) +/-140 +/-144 +/-360
Yavasglama Hiz azaltici Harmonik sirici Harmonik siricl Vidal mil Harmonik sirici
mekanizmas! lletim Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eglesme
yontemi Hiz azalticidan gikisa Dogrudan eglesme
AC servo motor ¢ikigi (W) 200 |150 50 100
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 6,1 1.1 1.020
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile > (saniye) 0,49
R ekseni izin verilen atalet hareketi # (kgm?) 0,05
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2x 10
Kullanici tiipii (Dis ¢ap) D4 x3
Hareket limit ayan 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)
Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Segenek: 5, 10
Secenek Arag flansi R6YACXGLF
Acik mil R6YACXGLS
Agirlik (kg) (Robot kablo harig) 15,5

*1  Arag flangi ve bos mil segenekleri monte edildiginde maksimum yuk 4 kg'dir.
*2  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)

*3  Karsilikli olarak 25 mm dikey yonde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.
*4  lvme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

Kontrolor
Kontrolor Giig tiiketimi (VA) Calisma metodu
YRC 1.100 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma
Siparis bilgisi
Aciklama Model
SCARA Menzil: 400 mm, Dikey Vurus: 150 mm, Maksimum yik: 5 kg. R6YXGL400150YRCRO
Boyutlar
7805 7805
4- @9 acik delik
Montaj igin 4 adet
M civata kullaniir
138 (Taban boyutu) (19-90) | 4
1385 +/-2 3 - 1345 +/-2
3 P 0 0.
B-B Kesidi w o 50 :ﬁ(‘sﬁf"‘]"’:g"w“ sirasinda (115 (155
[ segenek: Kullanic kablosunun/tipinin iinden gegecegi yiv yuvasi |
661 620 (Kol doniisi sirasinda
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R6YXGL500 xG SERisi

OmRON

Ozellikler
X ekseni |Y ekseni |Z ekseni |R ekseni

Menzil (mm) 500
Maksimum yiik (kg) 5(4)"
Tekrar edebilirlik 2 (XYZ:mm) (R:°) +/-0,01 +-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 250 250 150 -
ozellikleri Rotasyon araligi (°) +/-140 +-144 +-360
Yavaslama Hiz azaltici Harmonik siricl Harmonik sirici Vidali mil Harmonik siricil
mekanizmas! lletim Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eglesme

yéntemi Hiz azalticidan gikisa Dogrudan eslesme
AC servo motor cikisi (W) 200 |150 50 100
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 51 1.1 1.020
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile > (saniye) 0,59
R ekseni izin verilen atalet hareketi’# (kgm?) 0,05
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2x 10
Kullanici tiipii (Dis ¢ap) D4 x3

Hareket limit ayari

1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)

Robot kablo uzunlugu (m)

Standart: 3,5 Secenek: 5, 10

Secenek Arag flansi R6YACXGLF
Acik mil R6YACXGLS
Agirhik (kg) (Robot kablo harig) 17

*1  Arag flangi ve bos mil segenekleri monte edildiginde maksimum yuk 4 kg'dir.
*2  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)
*3  Karsilikli olarak 25 mm dikey yonde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.
*4  lvme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

Kontrol6r
Kontrolor Giig tiiketimi (VA) Calisma metodu
YRC 1.100 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparisg bilgisi

Aciklama

Model

SCARA Menzil: 500 mm, Dikey Vurus: 150 mm, Maksimum yik: 5 kg.

R6YXGL500150YRCRO

Boyutlar

Kullanicr kablosu igin
D-sub konnel
(1-10arasi

4- @9 agk delik
Montajicin

Kt i
kullanilabilir) 4 M8 civata kullanir

138 (Taban boyutu)

19-90) |

129 (Kol doniigii sirasinda
maksimum 315)

633 (Kol donilsii sirasinda
maksimum 673)

627

42] 57 47
296 157 | 147,
277
74
218
23
200
19 [\ Kullaniriin arag
+-2 montaj aralid

n7

)
4 | 150

Z ekseni {ist ug mekanik durdurucunun Standart tip
konumu, Z ekseninin orijine doniis hareketi
sirasinda 4 mm yiikselir

Z ekseni alt ug mekanik

durdurucu konumu

Kullanict kablosu icin
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SCARA robotlari
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OMRON
R6YXGL600 xG SERisi

Ozellikler

X ekseni |Y ekseni |Z ekseni [R ekseni
Menzil (mm) 600
Maksimum yiik (kg) 5(4)"
Tekrar edebilirlik 2 (XYZ:mm) (R:°) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 350 250 150 -
ozellikleri Rotasyon araligi (°) +-140 +/-144 +-360
Yavasglama Hiz azaltici Harmonik sirici Harmonik siricl Vidal mil Harmonik sirici
mekanizmas! lletim Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eglesme
yontemi Hiz azalticidan gikisa Dogrudan eglesme
AC servo motor ¢ikigi (W) 200 |150 50 100
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 4,9 1.1 1.020
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile > (saniye) 0,63
R ekseni izin verilen atalet hareketi # (kgm?) 0,05
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2x 10
Kullanici tiipii (Dis ¢ap) D4 x3
Hareket limit ayan 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)
Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Segenek: 5, 10
Secenek Arag flansi R6YACXGLF
Acik mil R6YACXGLS
Agirlik (kg) (Robot kablo harig) 18

*1  Arag flangi ve bos mil segenekleri monte edildiginde maksimum yuk 4 kg'dir.
*2  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)

*3  Karsilikli olarak 25 mm dikey yonde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.
*4  lvme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

Kontrol6r
Kontrolor Giig tiiketimi (VA) Calisma metodu
YRC 1.100 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparis bilgisi

Aciklama Model
SCARA Menzil: 600 mm, Dikey Vurus: 150 mm, Maksimum yuk: 5 kg. R6YXGL600150YRCRO
Boyutlar

7935 7 7935 7

- 4- @9 acik delik 62 194
Kullanict kablosu icin Montaj icin 4 adet 162
D-5ub konnekior M8 civata kullaniir s0] 88 1515 +-2 1475 +/-2

(1 - 10 aras! kullanilabilin 138 (Taban bowtu) (19-90

15
ol
25
129 (Kol doniisii sirasinda
56 250 350 maksimum 355) | Secenek: Kullanict kablosunun/tiipiiniin icinden gegecegi yiv yuvasi
674 633 (Kol doniisii sirasinda
maksimum 673)
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/ 57 la7_
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a7 e
274
|

Kullanici kablosu igin
D-sub konnektbrii
(1 - 10 arasi kullanilabilir)

28 T 28
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200 :7 <] = in
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R6YXG500 xc sERisi

OmRON

zellikler

X ekseni |Y ekseni |Z ekseni |R ekseni

Menzil (mm) 500
Maksimum yiik (kg) 10
Tekrar edebilirlik ' (XYZ:mm) (R:°) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 200 300 200 |300 -
ozellikleri Rotasyon araligi (°) +/-130 +/-145 +-360
Yavaslama Hiz azaltici Harmonik siricl Harmonik sirici Vidali mil Harmonik siricil
mekanizmas! lletim Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eglesme

yéntemi Hiz azalticidan gikisa Dogrudan eslesme
AC servo motor cikisi (W) 400 |200 200 200
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 7,6 2,3 1,7 1.700
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile 2 (saniye) 0,45
R ekseni izin verilen atalet hareketi> (kgm?) 0,30
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2 x 20
Kullanici tiipii (Dis ¢ap) 26 x3

Hareket limit ayari

1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)

Robot kablo uzunlugu (m)

Standart: 3,5 Secenek: 5, 10

Agirhik (kg) (Robot kablo harig)

30

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)

*2  Karslilikli olarak 25 mm dikey yonde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.

*3  Ivme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

Kontrolor
Kontrolor Gig tiiketimi (VA) Galisma metodu
YRC 1.700 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparig bilgisi

Aciklama Model
SCARA Menzil: 500 mm, Dikey Vurus: 200 mm, Maksimum yik: 10 kg. R6YXG500200YRCR3
SCARA Menzil: 500 mm, Dikey Vurus: 300 mm, Maksimum yik: 10 kg. R6YXG500300YRCR3
Boyutlar
M[.n y
iNia = - llafiee ||
— e ; :
e t i .
A-A Kesidi 5
RBYXG500 2200 mm RBYXGS500 2300 mm
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=
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OMRON
R6YXG600 xG sERisi

Ozellikler

X ekseni |Y ekseni |Z ekseni [R ekseni

Menzil (mm) 600
Maksimum yiik (kg) 10
Tekrar edebilirlik ' (XYZ:mm) (R:°) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 300 300 200 |300 -
ozellikleri Rotasyon araligi (°) +-130 +/-145 +-360
Yavasglama Hiz azaltici Harmonik sirici Harmonik siricl Vidal mil Harmonik sirici
mekanizmas!  (fletim yéntemi |Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eslesme

Hiz azalticidan gikisa Dogrudan eslesme
AC servo motor ¢ikigi (W) 400 |200 200 200
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 8,4 2,3 |1,7 1.700
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile 2 (saniye) 0,46
R ekseni izin verilen atalet hareketi> (kgm?) 0,30
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2x 20
Kullanici tiipii (Dis ¢ap) 6 x3
Hareket limit ayan 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)
Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Segenek: 5, 10
Agirhik (kg) (Robot kablo harig) 31

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)

*2  Karslilikli olarak 25 mm dikey yonde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.

*3  lvme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

Kontrolor
Kontrolor Giig tiiketimi (VA) Galisma metodu
YRC 1.700 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparis bilgisi

Aciklama Model
SCARA Menzil: 600 mm, Dikey Vurus: 200 mm, Maksimum yuk: 10 kg. R6YXG600200YRCR3
SCARA Menzil: 600 mm, Dikey Vurus: 300 mm, Maksimum yuk: 10 kg. R6YXG600300YRCR3

Boyutlar
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R6YXGHG600 xG sERisi

OmRON

zellikler

X ekseni |Y ekseni |Z ekseni |R ekseni

Menzil (mm) 600
Maksimum yiik (kg) 20
Tekrar edebilirlik ' (XYZ:mm) (R:°) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 200 400 200 |400 -
ozellikleri Rotasyon araligi (°) +/-130 +/-150 +-360
Yavaslama Hiz azaltici Harmonik siricl Harmonik sirici Vidali mil Harmonik siricil
mekanizmas!  [fletim yéntemi |Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eslesme

Hiz azalticidan gikisa Dogrudan eslesme
AC servo motor cikisi (W) 750 |400 400 200
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 7,7 23 1,7 920
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile 2 (saniye) 0,47
R ekseni izin verilen atalet hareketi> (kgm?) 1
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2 x 20
Kullanici tiipii (Dis ¢ap) 26 x3

Hareket limit ayari

1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)

Robot kablo uzunlugu (m)

Standart: 3,5 Secenek: 5, 10

Agirhik (kg) (Robot kablo harig)

Z ekseni 200 mm: 48, Z ekseni 400 mm: 50

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)

*2  Karslilikli olarak 25 mm dikey yonde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.

*3  Ivme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

Kontrolor
Kontrolor Gig tiiketimi (VA) Galisma metodu
YRC 2.500 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparig bilgisi

Aciklama Model
SCARA Menzil: 600 mm, Dikey Vurus: 200 mm, Maksimum yk: 20 kg. R6YXGH600200YRCR3
SCARA Menzil: 600 mm, Dikey Vurus: 400 mm, Maksimum ylk: 20 kg. R6YXGH600400YRCR3
Boyutlar
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OMRON
R6YXG700 xG sERisi

Ozellikler

X ekseni |Y ekseni |Z ekseni [R ekseni

Menzil (mm) 700
Maksimum yiik (kg) 20
Tekrar edebilirlik ' (XYZ:mm) (R:°) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 300 400 200 |400 -
ozellikleri Rotasyon araligi (°) +-130 +/-150 +-360
Yavasglama Hiz azaltici Harmonik sirici Harmonik siricl Vidal mil Harmonik sirici
mekanizmas! lletim Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eglesme

yontemi Hiz azalticidan gikisa Dogrudan eglesme
AC servo motor ¢ikigi (W) 750 |400 400 200
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 8,4 2,3 |1,7 920
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile 2 (saniye) 0,42
R ekseni izin verilen atalet hareketi> (kgm?) 1
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2x 20
Kullanici tiipii (Dis ¢ap) 6 x3
Hareket limit ayan 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)
Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Segenek: 5, 10
Agirhik (kg) (Robot kablo harig) Z ekseni 200 mm: 50, Z ekseni 400 mm: 52

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)
*2  Karslilikli olarak 25 mm dikey yénde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.
*3 lvme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

Kontrolor
Kontrolor Giig tiiketimi (VA) Galisma metodu
YRC 2.500 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparis bilgisi

Aciklama Model

SCARA Menzil: 700 mm, Dikey Vurus: 200 mm, Maksimum yuk: 20 kg. R6YXG700200YRCR3
SCARA Menzil: 700 mm, Dikey Vurus: 400 mm, Maksimum yuk: 20 kg. R6YXG700400YRCR3
Boyutlar
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R6YXG800 xc sERisi

OmRON

zellikler

X ekseni |Y ekseni |Z ekseni |R ekseni

Menzil (mm) 800
Maksimum yiik (kg) 20
Tekrar edebilirlik ' (XYZ:mm) (R:°) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 400 400 200 |400 -
ozellikleri Rotasyon araligi (°) +/-130 +/-150 +-360
Yavaslama Hiz azaltici Harmonik siricl Harmonik sirici Vidali mil Harmonik siricil
mekanizmas! lletim Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eglesme

yéntemi Hiz azalticidan gikisa Dogrudan eslesme
AC servo motor cikisi (W) 750 |400 400 200
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 9,2 23 1,7 920
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile 2 (saniye) 0,48
R ekseni izin verilen atalet hareketi> (kgm?) 1
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2 x 20
Kullanici tiipii (Dis ¢ap) 26 x3
Hareket limit ayari 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)
Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Segenek: 5, 10
Agirhik (kg) (Robot kablo harig) Z ekseni 200 mm: 52, Z ekseni 400 mm: 54

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)

*2  Karslilikli olarak 25 mm dikey yonde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.

*3  Ivme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

Kontrolor

Kontrolor Gig tiiketimi (VA) Galisma metodu

YRC 2.500 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparig bilgisi

Aciklama Model
SCARA Menzil: 800 mm, Dikey Vurus: 200 mm, Maksimum yik: 20 kg. R6YXG800200YRCR3
SCARA Menzil: 800 mm, Dikey Vurus: 400 mm, Maksimum yik: 20 kg. R6YXG800400YRCR3
Boyutlar
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OMRON
R6YXG900 xG sERisi

Ozellikler

X ekseni |Y ekseni |Z ekseni [R ekseni

Menzil (mm) 900
Maksimum yiik (kg) 20
Tekrar edebilirlik ' (XYZ:mm) (R:°) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 500 400 200 |400 -
ozellikleri Rotasyon araligi (°) +-130 +/-150 +-360
Yavasglama Hiz azaltici Harmonik sirici Harmonik siricl Vidal mil Harmonik sirici
mekanizmas! lletim Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eglesme

yontemi Hiz azalticidan gikisa Dogrudan eglesme
AC servo motor ¢ikigi (W) 750 |400 400 200
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 9,9 2,3 |1,7 920
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile 2 (saniye) 0,49
R ekseni izin verilen atalet hareketi> (kgm?) 1
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2x 20
Kullanici tiipii (Dis ¢ap) 6 x3
Hareket limit ayan 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)
Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Segenek: 5, 10
Agirhik (kg) (Robot kablo harig) Z ekseni 200 mm: 54, Z ekseni 400 mm: 56

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)
*2  Karslilikli olarak 25 mm dikey yénde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.
*3 lvme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

Kontrolor
Kontrolor Giig tiiketimi (VA) Galisma metodu
YRC 2.500 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparis bilgisi

Aciklama Model
SCARA Menzil: 900 mm, Dikey Vurus: 200 mm, Maksimum yuk: 20 kg. R6YXG900200YRCR3
SCARA Menzil: 900 mm, Dikey Vurus: 400 mm, Maksimum yuk: 20 kg. R6YXG900400YRCR3
Boyutlar
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R6YXG1000 xc sERisi

OmRON

zellikler

X ekseni |Y ekseni |Z ekseni |R ekseni

Menzil (mm) 1.000
Maksimum yiik (kg) 20
Tekrar edebilirlik T (XYZ:mm) (R:°) +/-0,02 +-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 600 400 200 |400 -
ozellikleri Rotasyon araligi (°) +/-130 +/-150 +-360
Yavaslama Hiz azaltici Harmonik siricl Harmonik sirici Vidali mil Harmonik siricil
mekanizmas! lletim Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eglesme

yéntemi Hiz azalticidan gikisa Dogrudan eslesme
AC servo motor cikisi (W) 750 |400 400 200
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 10,6 23 1,7 920
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile 2 (saniye) 0,49

R ekseni izin verilen atalet hareketi> (kgm?) 1

Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2 x 20

Kullanici tiipii (Dis ¢ap) 26 x3

Hareket limit ayari

1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)

Robot kablo uzunlugu (m)

Standart: 3,5 Secenek: 5, 10

Agirhik (kg) (Robot kablo harig)

Z ekseni 200 mm: 56, Z ekseni 400 mm: 58

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)
*2  Karslilikli olarak 25 mm dikey yénde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.
*3 lvme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir

Kontrolor
Kontrolor Gig tiiketimi (VA) Galisma metodu
YRC 2.500 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparig bilgisi

Aciklama Model
SCARA Menzil: 1.000 mm, Dikey Vurus: 200 mm, Maksimum yik: 20 kg. R6YXG1000200YRCR3
SCARA Menzil: 1.000 mm, Dikey Vurus: 400 mm, Maksimum yik: 20 kg. R6YXG1000400YRCR3

Boyutlar

o

it et 12 vt oanie

0 s

[T

T Bt — [ afee 7]
U/E} A ] pg%‘ i

m
245 Qban bops 989

allonekablosy i D-ub ki

a5

ki
i
7

2002 shsoni sy

fx-=7}

e 90 106 sah)
Folln 050 206 )
o gL 906 9

A-A Kesidi

e 1w

1000200
A 1000800

20

il
I

=]

N E——;
A 1

SCARA robotlari

25



OMmRON

R6YXGSW300 xG sERisi
R6YXGSU300 buvAR MONTAJIITERS TiP

Ozellikler

X ekseni Y ekseni Z ekseni R ekseni
W tipi [U tipi
Menzil (mm) 300
Maksimum yiik (kg) 5(4)7
Tekrar edebilirlik ? (XYZ:mm) (R:°) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 150 150 150 -
Gzellikleri Rotasyon araligi (°) +-120 +-130 +/-360
Yavaslama Hiz azaltici Harmonik siirGci Harmonik siriici Vidal mil Harmonik strici
mekanizmasi lletim Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eglesme
yontemi Hiz azalticidan gikisa Dogrudan eslesme
AC servo motor gikisi (W) 200 [150 50 100
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 4,4 1,0 1.020 |720
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile”> (saniye) 0,49
R ekseni izin verilen atalet hareketi* (kgm?) 0,05
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2x 10
Kullanici tiipii (Dis ¢ap) D4 x 3
Hareket limit ayar 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)
Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Secenek: 5, 10
Secenek Arag flangi R6YACXGLF
Acik mil R6YACXGLS
Agirhik (kg) (Robot kablo harig) 15,5

*1  Arag flansi ve bos mil segenekleri monte edildiginde maksimum yuk 4 kg'dir.
*2  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)

*3  Karslilikli olarak 25 mm dikey yonde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.
*4 lvme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

Kontrolor
Kontrolor Giig tiiketimi (VA) Galisma metodu
YRC 1.000 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma
Siparis bilgisi
Tip Aciklama Model
Duvara monte edilen model SCARA Menzil: 300 mm, Dikey Vurus: 150 mm, Maksimum yik: 5 kg. R6YXGSW300150YRCRO
Duvara monte edilen ters model SCARA Menzil: 300 mm, Dikey Vurus: 150 mm, Maksimum yik: 5 kg. R6YXGSU300150YRCRO
Boyutlar
Kullanici kablolamast igin D-sub konnektor (1 - 10 arasi ilir) 43
501 501
o
VANEZ 3
Kullanict tiipii 1 (¢4 kirmizi) 12|
Kullanici tiipii 2 (¢4 siyah) @’“ \_M4 topraklama terminali
Kullanici tiipi 3 (¢4 mavi) 126
136 0 0
56 150 = 150 = 131 1122 1452
381 1 381
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Y maksimum 410) ! __ —
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(Segenek)
+ Ek Z ekseni st sinir durdurucusu
Z ekseni orfjin konumunun, standart konumdan 12 mm, 15 mm veya

Z ekseni alt ug

<!
mekanik durdurucu 50 70 20 JKullaniciigin di§!i vida deligi §-M§x0,5 Derinlik 6
konumu —T—W Buraya monte edilen aracin agirligi,

.

iHesi idi 18 mm (3 mm'lik araliklarla) daha algak bir noktaya ine izin verir.
ug kitlesine eklenmelidi = « Ek Z ekseni alt sinif durdurucusu:
afe ¥ o \ ©) 4 Z ekseni durdurucu konumunun, standart konumdan 17 mm
S o I, veya daha fazla yiiksek bir noktaya degismesine izin verir. Slassi
2o ‘& .Y .\ ° / Alnin Goriinimil (Galisma bolgesinin alt simi: ek durdurucudan 4 mm ifer) - _Galgmabolgesi
= L ey ) O, (Kullanici kablolari ve tiipleri yiv yuvasi milinden gegecek X ekseni mekanik durdurucu konumu: 122°
' sekilde ayarlandiginda kullanilamaz.) Y ekseni mekanik durdurucu konumu: 132°




OmRON

R6YXGSW400 xaG sERisi
R6YXGSU400 puvAR MONTAJIITERS TiP

Ozellikler
X ekseni Y ekseni Z ekseni R ekseni
W tipi [U tipi
Menzil (mm) 400
Maksimum yiik (kg) 5(4)7
Tekrar edebilirlik % (XYZ:mm) (R:°) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 250 150 150 -——-
ozellikleri Rotasyon araligi (°) +/-125 +/-144 — +/-360
Yavaslama Hiz azaltici Harmonik siiriici Harmonik siriict Vidali mil Harmonik strtct
mekanizmasi lletim Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eglesme
y6ntemi Hiz azalticidan gikisa Dogrudan eslesme
AC servo motor cikisi (W) 200 |150 50 100
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 6,1 1,1 1.020 |720
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile > (saniye) 0,49
R ekseni izin verilen atalet hareketi* (kgm?) 0,05
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2x 10
Kullanic tiipii (Dis ¢ap) D4 x3
Hareket limit ayari 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)
Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Secenek: 5, 10
Secenek Arag flangi R6YACXGLF
Acik mil R6YACXGLS
Agirhik (kg) (Robot kablo harig) 16

*1  Arag flansi ve bos mil segenekleri monte edildiginde maksimum yik 4 kg'dir.
*2  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)

*3  Karslilikli olarak 25 mm dikey yonde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.
*4 lvme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

Kontrolor

Kontrolor Gig tiiketimi (VA) Galisma metodu

YRC 1.000 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma
Siparig bilgisi

Tip Aciklama Model

Duvara monte edilen model SCARA Menzil: 400 mm, Dikey Vurus: 150 mm, Maksimum yik: 5 kg. R6YXGSW400150YRCRO
Duvara monte edilen ters model| SCARA Menzil: 400 mm, Dikey Vurus: 150 mm, Maksimum yuk: 5 kg. R6YXGSU400150YRCRO

Boyutlar

Kullanici kablolamas! igin D-sub konnektdr (1 - 10 aras! kullanilabilir]
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409 m
B 8l Montaj iin 4 adet h 2
M8 civata kullanilir mg FI
L S 1875 =5 = -
| ’ PBHT N
+ H g acik delik il ol 5 32 & i
2R8 | 4 | =R _ amoli—h 78 78
I B I = 2 , sl 1Lso
f bl =1 & . Chnin Gériiniimii
o -
U sl @
N {4 0l w9 & 8
16, il 14,5 0
p il 35 18
511 st 59 51
944
gg 47 w %8
< ol 14622
142120 F “~_Kullanici i¢in arag montaj araligt =
Z ekseni Gt ug 8 3|
mekanik durdurucununy = Z ekseni isst ug mekanik durdurucunun | =2 Ty
konumu, Z ekseninin /ol °. konumu, Z ekseninin orijine dénis 1
orine donis o) g - hareketi sirasinda 4 mm yiikselir o
harekefi srasinda 2 AAKesidi Zeksenialtug 3| —
4 o ylkselr g —_— Lnekamk durdurucu Arag flangl montaj tipi
onumy
<
Z ekseni altug (Segenek)
mekanik durdurucu o 70 20 Kullaniciicin dislivida delgi 6-M3+0,5 Derinlik 6 + Ek Z ekseni st sinr durdurucust:
konumu 50 7 Buraya monte edilen aracin agini: Z ekseni orijin konumunun, standart konumdan 12 mm, 15 mm veya
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L 2% ,%% Q, (Kullanici kablolar ve tiipleri yiv yuvasi milinden gegecek X ekseni mekanik durdurucu konumu: 127°
T —1 sekilde ayarlandiginda kullanilamaz.) Y ekseni mekanik durdurucu konumu: 146
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OMmRON

R6YXGSW500 xG sERisi
R6YXGSU500 buvAR MONTAJIITERS TiP

Ozellikler

X ekseni Y ekseni Z ekseni R ekseni
W tipi [U tipi

Menzil (mm) 500
Maksimum yiik (kg) 10
Tekrar edebilirlik T (XYZ:mm) (R:°) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 200 300 200 [300
Gzellikleri Rotasyon araligi (°) +/-105 +/-125 — +/-360
Yavaslama Hiz azaltici Harmonik siirGci Harmonik siriici Vidal mil Harmonik strici

mekanizmas!  [fjetim Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eslesme

yontemi Hiz azalticidan gikisa Dogrudan eslesme
AC servo motor cikisi (W) 400 |200 200 200
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 7,6 2,3 [17 1.700 [800
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile ? (saniye) 0,45
R ekseni izin verilen atalet hareketi > (kgm?) 0,3
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2 x 20
Kullanici tiipii (Dis ¢ap) 26 x 3
Hareket limit ayar 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)
Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Secenek: 5, 10
Agirlik (kg) (Robot kablo harig) 26

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)
*2  Karsilikl olarak 25 mm dikey y6nde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.
*3 lvme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

Kontrol6r
Kontrolor Giig tiiketimi (VA) Calisma metodu
YRC 2.200 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparis bilgisi

Tip Aciklama Model
Duvara monte edilen model SCARA Menzil: 500 mm, Dikey Vurus: 200 mm, Maksimum yik: 10 kg. R6YXGSW500200YRCR3
SCARA Menzil: 500 mm, Dikey Vurus: 300 mm, Maksimum yik: 10 kg. R6YXGSW500300YRCR3
Duvara monte edilen ters model SCARA Menzil: 500 mm, Dikey Vurus: 200 mm, Maksimum yik: 10 kg. R6YXGSU500200YRCR3
SCARA Menzil: 500 mm, Dikey Vurus: 300 mm, Maksimum yik: 10 kg. R6YXGSU500300YRCR3
Boyutlar
n 300 200 89,5
% _ 4-Max0,7 arag montaij igin agik delik
Kullanici kablosu igin Dort adet M4X10L baglama vidasi birlikte verilir.

4 D-SUB konnektori ) Vidalar, kol alt yiizeyinden 10 mm'den fazla derine vidalamayin.

Buraya monte edilen aracin agirlig, ug kiitlesine eklenmelidir.
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OmRON
R6YXGSWG600 xG sERrisi

R6YXGSUG600 buvAR MONTAJIITERS TiP

zellikler

X ekseni Y ekseni Z ekseni R ekseni
W tipi [U tipi

Menzil (mm) 600
Maksimum yiik (kg) 10
Tekrar edebilirlik T (XYZ:mm) (R:°) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 300 300 200 |300 -
ozellikleri Rotasyon araligi (°) +/-130 +/-145 — +/-360
Yavaslama Hiz azaltici Harmonik siiriici Harmonik siriict Vidali mil Harmonik siriici
mekanizmasi lletim Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eglesme

y6ntemi Hiz azalticidan gikisa Dogrudan eslesme
AC servo motor cikisi (W) 400 |200 200 200
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 8,4 2,3 [17 1.700 [800
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile % (saniye) 0,46
R ekseni izin verilen atalet hareketi > (kgm?) 0,3
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2 x 20
Kullanic tiipii (Dis ¢ap) 26 x 3
Hareket limit ayari 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)
Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Secenek: 5, 10
Agirhik (kg) (Robot kablo harig) 27

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)
*2  Karsilikl olarak 25 mm dikey y6nde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.
*3 lvme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

Kontrol6r
Kontrolor Giig tiiketimi (VA) Calisma metodu
YRC 2.200 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma
Siparisg bilgisi
Tip Aciklama Model
Duvara monte edilen model SCARA Menzil: 600 mm, Dikey Vurus: 200 mm, Maksimum yik: 10 kg. RB6YXGSW600200YRCR3
SCARA Menzil: 600 mm, Dikey Vurus: 300 mm, Maksimum yik: 10 kg. R6YXGSW600300YRCR3
Duvara monte edilen ters model| SCARA Menzil: 600 mm, Dikey Vurus: 200 mm, Maksimum yik: 10 kg. R6YXGSU600200YRCR3
SCARA Menzil: 600 mm, Dikey Vurus: 300 mm, Maksimum yik: 10 kg. RBYXGSU600300YRCR3
Boyutlar
71 300 300 895
106 P
P46]  Kullane: kablosu igin S oL b oS vrt
40 ] D-?UB konnektori Vidalan, kol alt yiizeyinden 10 mm'den fazla derine vidalamayin.

uraya monte edilen aracin agirhd), ug kiitlesine eklenmelidir.

If 1Y A a ﬂ
) 0
W Kullanici Kablosy icin
Kullanci tipi 2 (06 kirmiz) Do onnekdort bl
n .y
Kullanici tipi 2 (@6 kirmiz) 1 159
Kullanic tiipi 3 (06 mavi)
R
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2200 S
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T ]
2
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g
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B
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18 135 X ekseni mekanik durdurucu konumu: 132°
8 T 4 12 ¥ ekseni mekanik durdurucu konumu: 147°
59
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975 \ d
14 ngvl_é':fMMo?;éF EDILEN TERS MODEL @
L 63 |
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Orijine donme iglemi
sirasinda 8 mm yilkselir

Dilz yiizey ile R eksen orjni arasinda
faz ligkist yoktur

S 1 R ug mekanik
- durdurucu konumu RGYXGSW600200 REYXGSWE00300 R6YXGSUB00200 RBYXGSUG00300
A [z ekseni vurusu [Model Ads [z ekseni vurusu [Model Adi
A AAKesidi RGYXGSWE00200 R6YXGSUB00200
E R6YXGSW600300 R6YXGSUG00300
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OMmRON

R6YXGSW700 xG sERisi
R6YXGSU700 buvAR MONTAJIITERS TiP

Ozellikler

X ekseni Y ekseni Z ekseni R ekseni
W tipi [U tipi

Menzil (mm) 700
Maksimum yiik (kg) 20
Tekrar edebilirlik T (XYZ:mm) (R:°) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 300 400 200 [400
Gzellikleri Rotasyon araligi (°) +-130 +-130 +/-360
Yavaslama Hiz azaltici Harmonik surici Harmonik strtci Vidali mil Harmonik siiriict

mekanizmas!  [fjetim Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eslesme

yontemi Hiz azalticidan gikisa Dogrudan eslesme
AC servo motor cikisi (W) 750 |400 400 200
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 8,4 2,3 [17 920 [480
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile ? (saniye) 0,42
R ekseni izin verilen atalet hareketi > (kgm?) 1,0
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2 x 20
Kullanici tiipii (Dis ¢ap) 26 x 3
Hareket limit ayar 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)
Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Secenek: 5, 10
Agirlik (kg) (Robot kablo harig) 51

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)
*2  Karsilikl olarak 25 mm dikey y6nde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.
*3 lvme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

Kontrol6r
Kontrolor Giig tiiketimi (VA) Calisma metodu
YRC 2.500 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparis bilgisi

Tip Aciklama Model

Duvara monte edilen model SCARA Menzil: 700 mm, Dikey Vurus: 200 mm, Maksimum yik: 20 kg. R6YXGSW700200YRCR3
SCARA Menzil: 700 mm, Dikey Vurus: 400 mm, Maksimum yik: 20 kg. R6YXGSW700400YRCR3

Duvara monte edilen ters model SCARA Menzil: 700 mm, Dikey Vurus: 200 mm, Maksimum yuik: 20 kg. R6YXGSU700200YRCR3
SCARA Menzil: 700 mm, Dikey Vurus: 400 mm, Maksimum yik: 20 kg. R6YXGSU700400YRCR3

Boyutlar

80 400 300 114
- 53
Kullanici tip(i 3 (06 mav) ; 4-Max0, arag montaj icin 7 agik delik
Kullanic tipi 2 (06 kirmizy Kullanict kablosu igin Dort adet M4x10L baglama vidas birlkte verilr.
" " W D-SUB konnektri Vidalar, kol alt yiizeyinden 10 mm'den fazla derine vidalamayin.
Kullanie: tiipii 1 (96 siyah) (1 - 20 arasi kullanilabilir Buraya monte edilen aracin agirig, u kiitlesine eklenmelidir
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durdurucu konumu RoviG: R6YXGS
Z ekseni vurusu [Model Adi Z ekseni vurusu [ Model Adi
AAKesidi R6YXGSW700200 R6YXGSU700200

12
=]

R6YXGSW700400 [400mm _[R6VXGSU700400

30



OmRON

R6YXGSW800 xG sERisi
R6YXGSUB800 puvAR MONTAJIITERS TiP

Ozellikler
X ekseni Y ekseni Z ekseni R ekseni
W tipi [U tipi
Menzil (mm) 800
Maksimum yiik (kg) 20
Tekrar edebilirlik T (XYZ:mm) (R:°) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 400 400 200 [400
ozellikleri Rotasyon araligi (°) +/-130 +/-145 — +/-360
Yavaslama Hiz azaltici Harmonik siiriici Harmonik siriict Vidali mil Harmonik siriici
mekanizmasi lletim Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eglesme
y6ntemi Hiz azalticidan gikisa Dogrudan eslesme
AC servo motor cikisi (W) 750 |400 400 200
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 9,2 2,3 [17 920 [480
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile % (saniye) 0,48
R ekseni izin verilen atalet hareketi > (kgm?) 1,0
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2 x 20
Kullanic tiipii (Dis ¢ap) 26 x 3
Hareket limit ayari 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)
Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Secenek: 5, 10
Agirhik (kg) (Robot kablo harig) 53

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)
*2  Karsilikl olarak 25 mm dikey y6nde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.
*3 lvme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

Kontrol6r
Kontrolor Giig tiiketimi (VA) Calisma metodu
YRC 2.500 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparisg bilgisi

Tip Aciklama Model

Duvara monte edilen model SCARA Menzil: 800 mm, Dikey Vurus: 200 mm, Maksimum yik: 20 kg. RB6YXGSW800200YRCR3
SCARA Menzil: 800 mm, Dikey Vurus: 400 mm, Maksimum yik: 20 kg. R6YXGSW800400YRCR3

Duvara monte edilen ters model| SCARA Menzil: 800 mm, Dikey Vurus: 200 mm, Maksimum yik: 20 kg. R6YXGSU800200YRCR3
SCARA Menzil: 800 mm, Dikey Vurus: 400 mm, Maksimum yik: 20 kg. RBYXGSU800400YRCR3

Boyutlar

80 4 4 114
40 00 4-M4x0, arag montajt igin 7 agik delik
I i p Dit adet Mdx10L baglama vidas birikte veri.
Kullanic: tipi 2 (06 kirmiz) 20| E“gfj"‘;%‘,f:;"kfw'" Vidalan, kol alt yiizeyinden 10 mm'den fazla derine vidalamayin.
Kullanici tiipii 20_J/34] (120 aras kullaniabil Buraya monte edilen aracin adirlig. ug kit Klenmelidir
g i 1
[ = — {
oo . ° ° x|
J i [ 14 Sz Y [ il
g
g } = TR 1 ar
T - U o
Kullanici tipi 1 (06 sivah) / - N slle] U
e e e i Kllanr kabosu in M 20 x2,5 deriniik 20(iv yuvast alt)
: L -SUB konnekiorl
Kullanici tiipi 3 (0 (1 - 20 arasi kullanilabilir) M4 topraklama terminali
19
63 128
585 6- @14 agk delik
2400 i vur Montajigin M12 crvata
o 1 6 civata kullaniir
520)
5
o é
385 =
2200 mm vurug e 9| o S
o | | g
1%
) 10 @ o g
)
g
3 2
o
|«
—8
7
- | |
O I T Saii kollu sistem icin calisma bélgesi
P u) = 30 X ekseni mekanik durdurucu konumu: 132°
" F [Cm o s 198 ¥ ekseni mekanik durdurucu konum: 147°
855 § —_
1273 1 = H l DUVARA MONTE
1321 =R = 1505 EDILEN MODEL
1963 22 = - = 7

25h7 (114)
Kullanict igin arag montaj aralidi
D

iz yiizey ile R ekseni orjini arasinda faz iliskisi yoktur
Z ekseninde orijine ddnme islemi sirasinda 6 mm yilkselir

200

400
12

kisimda genislik 24

Diiz

RBYXGSU800400

RBYXGSW800200 R6YXGSW800400

Z ekseni alt ug mekanik
durdurucu konumu

Model Adt [Model Adi
A-AKesidi REYXGSW800200 R6YXGSUB00200

R6YXGSW800400 REYXGSU800400
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OMmRON

R6YXGSW900 xG sERisi
R6YXGSU900 puvAR MONTAJIITERS TiP

Ozellikler

X ekseni Y ekseni Z ekseni R ekseni
W tipi [U tipi

Menzil (mm) 900
Maksimum yiik (kg) 20
Tekrar edebilirlik T (XYZ:mm) (R:°) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 500 400 200 [400
Gzellikleri Rotasyon araligi (°) +-130 +/-150 +/-360
Yavaslama Hiz azaltici Harmonik surici Harmonik strtci Vidali mil Harmonik siiriict
mekanizmasi lletim Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eglesme

yontemi Hiz azalticidan gikisa Dogrudan eslesme
AC servo motor cikisi (W) 750 |400 400 200
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 9,9 2,3 [17 920 [480
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile ? (saniye) 0,49
R ekseni izin verilen atalet hareketi > (kgm?) 1,0
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2 x 20
Kullanici tiipii (Dis ¢ap) 26 x 3
Hareket limit ayar 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)
Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Secenek: 5, 10
Agirlik (kg) (Robot kablo harig) 55

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)
*2  Karsilikl olarak 25 mm dikey y6nde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.
*3 lvme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

Kontrol6r

Kontrolor Giig tiiketimi (VA) Calisma metodu

YRC 2.500 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparis bilgisi

Tip Aciklama Model

Duvara monte edilen model SCARA Menzil: 900 mm, Dikey Vurus: 200 mm, Maksimum yik: 20 kg. R6YXGSW900200YRCR3
SCARA Menzil: 900 mm, Dikey Vurus: 400 mm, Maksimum yik: 20 kg. R6YXGSW900400YRCR3

Duvara monte edilen ters model SCARA Menzil: 900 mm, Dikey Vurus: 200 mm, Maksimum yuk: 20 kg. R6YXGSU900200YRCR3
SCARA Menzil: 900 mm, Dikey Vurus: 400 mm, Maksimum yik: 20 kg. R6YXGSU900400YRCR3

Boyutlar

80 400 . 500 114

~ . 4-Mdx0, arag montaii icin 7 agik delik
tip Kullanici kablosu icin Dort adet M4x10L baglama vidas birlikte verilr.
Killanter tipi 2 (06 kurmiz) }"'?U% komedorl i Vidalan, kol alt yiizeyinden 10 mm'den fazla derine vidalamayin.
Kullanici tiipi 1 (06 siyah) Buraya monte edilen aracin agirh, ug kiitlesine eklenmelidr.
E : g
s s
E i L K 7= -]l e ° 9

g I ] > pa
ol 2| N A u s l e e be
o U
] = ) .
M, m Kullanict kablosu igin L u
o ! D-SUB konnektorii I
1 - 2 1 Kullanilabilir) 219
63 128
585 6- P14 agik delik
2400 mm vurug Montaj igin M12 civata
1 6 M8 civata kullaniir
5
&)
385 N _
2200 mm vurug L w0l g
5 3
8H7 acik delik % <
10 @) 5
ot 25
22-g = 5| 9|
w0l Z| I
S ol 06—
| -
|
35
[
= Sad kollu sistem icin calisma blgesi
37 sl : X ekseni mekanik durdurucu konumu: 132°
75 T ¥ 198 ¥ ekseni mekanik durdurucu konumu: 152°
855
127.3 = L | l
132 fal — 1505 DUVARA MONTE DUVARA MONTE d
1963 ¢ | ki 86 79 EDILEN MODEL EDILEN TERS MODEL el
G JIM\ZES " 3
@55\ Kullanici icin arag montaj arali
= Dilz yiizey ile R ekseni orijini arasinda ool
§ faz iliskisi yoktur g =z
2 ekseninde oriine donme islemi =
g | sirasinda 6 mm yiikselir 2]
g §
o b
8E
7 ekseni alt ug mekanik o=
durdurucu konumu R6YXGSW900200 R6YXGSW900400 REYXGSU900200 REYXGSU900400
| AAKesdi [z ekseni vurusu [Model Adi [Z ekseni vurusu |Model Adi
o R6YXGSW900200 R6YXGSU900200
b R6YXGSW900400 [400mm __[R6YXGSU900400
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OmRON
R6YXGSW1000 xG skErisi

R6YXGSU1000 puvAR MONTAJIITERS TiP

zellikler

X ekseni Y ekseni Z ekseni R ekseni
W tipi [U tipi

Menzil (mm) 1.000
Maksimum yiik (kg) 20
Tekrar edebilirlik T (XYZ:mm) (R:°) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 600 400 200 [400
ozellikleri Rotasyon araligi (°) +/-130 +/-150 — +/-360
Yavaslama Hiz azaltici Harmonik siiriici Harmonik siriict Vidali mil Harmonik siriici
mekanizmasi lletim Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eglesme

y6ntemi Hiz azalticidan gikisa Dogrudan eslesme
AC servo motor cikisi (W) 750 |400 400 200
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 10,6 2,3 [17 920 [480
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile % (saniye) 0,49
R ekseni izin verilen atalet hareketi > (kgm?) 1,0
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2 x 20
Kullanic tiipii (Dis ¢ap) 26 x 3
Hareket limit ayari 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)
Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Secenek: 5, 10
Agirhik (kg) (Robot kablo harig) 57

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)
*2  Karsilikl olarak 25 mm dikey y6nde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.
*3 lvme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

Kontrol6r
Kontrolor Giig tiiketimi (VA) Calisma metodu
. rogramlama nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS- aberlesme kullanarak galistirma
YRC 2.500 P | /I/O nokta izl /Uzaktan k da/RS-232C haberl kull k cahst
Siparisg bilgisi
Tip Aciklama Model
Duvara monte edilen model SCARA Menzil: 1.000 mm, Dikey Vurus: 200 mm, Maksimum yik: 20 kg. R6YXGSW1000200YRCR3
SCARA Menzil: 1.000 mm, Dikey Vurus: 400 mm, Maksimum yiik: 20 kg. R6YXGSW1000400YRCR3
Duvara monte edilen ters model| SCARA Menzil: 1.000 mm, Dikey Vurus: 200 mm, Maksimum yuk: 20 kg. R6YXGSU1000200YRCR3
SCARA Menzil: 1.000 mm, Dikey Vurus: 400 mm, Maksimum yiik: 20 kg. R6YXGSU1000400YRCR3
Boyutlar
- 40 T £00 o . 4-Max0, arag montajt icin 7 agik delik
S ok 8 pat e e e g
o g Kullanic! tiipii 1 (f6 siyah) Buraya monte edilen aracin agirligi, uc kiitlesine eklenmelidir.
n £ ° pe
y 7] <2 ° bg
L Kullanici kablosu icin
Kullanicr tipi 3 16 mav) O ek i
63 128
2400 mm ""S’gs — 1 m &‘oxaj ‘l‘glarmwdzetrvm
(520) 6 civata kullanilir
385 lo &
7200 mm vurug o o RE
-1 247 : gﬂ = & §
° g o—=—
98 &
E ] ul
5 il !
37 I I 30 Sad kollu sistem icin calisma bolgesi
‘;%E T 5 198 L mekan durrvce onomu: 1530
152 . fra = “ 1505 & DUVARA MONTE b
1963 +2 A i Ell)JIVL‘:l:AAMN(I](I’)NEIE AL EDILEN TERS MODEL (&8

86
25h7 !
Kullanie igin arag montaj aralidi
Dilz yiizey ile R ekseni orjini arasinda
fazligksi yoktur

Z ekseninde orijing dnme iglemi
sirasinda 6 mm yiikselir

200

400

2 ekseni alt ug mekanik
durdurucu konumu

ROYXGSW1000200 ROYXGSW1000400 R6YXGSU1000200 R6YXGSU1000400

t AAKesid Model Adi Model Adi
of R6YXGSW1000200 R6YXGSU1000200
R6YXGSW1000400 [400mm___ [R6YXGSU1000400
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OMRON
R6YXGLC250 xG sERrisi - TEMiz TiP

Ozellikle

X ekseni |Y ekseni |Z ekseni [R ekseni
Menzil (mm) 250
Maksimum yiik (kg) 4
Tekrar edebilirlik T (XYZ:mm) (R:°) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 100 150 150 -
Gzellikleri Rotasyon araligi (°) +/-129 +/-134 +/-360
AC servo motor ¢ikigi (W) 200 150 50 100
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 4,5 1.1 1.020
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile % (saniye) 0,57
R ekseni izin verilen atalet hareketi> (kgm?) 0,05
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2x10
Kullanici tiipii (Dis ¢ap) J4 x 4
Hareket limit ayan 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)
Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Segenek: 5, 10
Segenek |Arag flang RBYACXGLF
Agirhik (kg) (Robot kablo harig) 17,5
Temizlik derecesi SInIfISO 3 (ISO 14644-1)* + ESD ™
Giren hava (N I/min) 30°

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)

*2  Karslilikli olarak 25 mm dikey yonde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.

*3  lvme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

*4  Sinif 10 (0,1 um) FED-STD-209D esdegeri.

*5 ESD (Elektrostatik Bosalma) 6nleme secenegi mevcuttur. Daha fazla bilgi icin litfen Omron temsilcinize danisin.
*6 Gerekli alma miktari, kosullara ve ortama bagli olarak degisiklik gosterir.

Kontrolor
Kontrolor Giig tiiketimi (VA) Galisma metodu
YRC 1.000 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma
Siparis bilgisi
Aciklama Model
SCARA Menzil: 250 mm, Dikey Vurus: 150 mm, Maksimum yuk: 4 kg. R6YXGLC250150YRCRO
Boyutlar
Kullanici kablosu igin konnektor Kullanici tiipii 3 (@4 mavi)

(1- 10 aras kullanilabilir, kablo
kelepgesi boyutu: @13,1 - 15)

4-M3 x 0,5 Derinlik 5

Kullanici lpii 4 (@4 beyaz) (R ekseni orijin noktast ile faz iligkisi yoktur.)

212 " - —
Kullaniimadiginda, birlikte verilen o Bu delik kablo/tiip kelepgesi igin .
basliklari kullanarak kapali tutun. 2| > t tasarlandigi igin buraya blyik 4-4.5 agik delik
X 3 8[ yiikler monte etmeyin.
5 i e
/Al 81 N
Kullanici tiipi 1 (@4 siyah)
Kullaniimadiginda, birlikte verilen tipay! takin. aol[] m ;‘J\ﬁ%aj igin 4 adet M8 civata kullanili Py KL
T agik deli
Kullanici tiipii 2 (@4 kimizi)| 1011831 130 [[12 S
183 (Taban boyutu F'nin Goriinimii Detayl gizim D E'nin Goriiniimi
561F 150 100 17 %
839 T (Kol doniisii sirasinda maksimum 240)
809 ®38
o Kullanicr igin arag
3 =" g[ montaj araligi
2 o
689 o
861 632410 91607 Jos
614 Kol donisi sirasind A
f \ m:ks(i)r:ld?vl: éérgsm a Z ekseni ug sekli
= 510 Kullanici tipil 1 (@4 siyah)
a Kullanimadiginda, birlikte verilen tipayi takin. =
1428
Kullanici tiipii 2 ()4 kirmizi)
51 57 L .
283 43 s | | Kullanici tipi 3 (4 mavi) Hava emilim birlegeni ()12
264 =" 246 Kullani o 4 (34 b Kullanict kablosu igin konnektdr
234 90 i - ] 221 ullanici tipi 4 (@4 beyaz) (1-10 aras! ilir, kablo kelepgesi boyutu: 13,1 - 15)
- 202 Kullaniimadiginda, birlikte verilen bagliklari
13 167 kullanarak kapali tutun.
120 5
ALL[IA
54,5£2 —y
0 === 0
9| Z ekseni (ist ug mekanik durdurucu konumu M4 topraklama
2 B Z ekseninde orijine geri dénme islemi sirasinda 4 mm yiikselir.  terminali
955 T Z ekseni alt ug mekanik durdurucu konumu ©
S
=
50 70 _ 20 5 5 Y
B =<3
& © ‘ NG «Robotun, yukarida gdsterilen alisma blgesi
o ) a o iginde taban flangi, robot kablosu, yiv yuvasi,
<) ) ‘ Kriikler ve arag flanslarinin birbirlerini
etkileyebilecekleri bir konumda

S S
Kullanici igin disli vida deligi 6-M3x0,5 Derinlik 6 A-A Kesidi kullanilamayacagini unutmayn.

—— - - « X ekseni mekanik durdurucu konumu: 131°
Buraya monte edilen aracin agirligi, ug kiitlesine eklenmelidir. +Y ekseni mekanik durdurucu konumu: 136°
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R6YXGLC350 xG sERisi -

TEMIZ TiP

OmRON

Ozellikler

X ekseni |Y ekseni |Z ekseni |R ekseni
Menzil (mm) 350
Maksimum yiik (kg) 4
Tekrar edebilirlik ' (XYZ:mm) (R:°) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 200 150 150 -
ozellikleri Rotasyon araligi (°) +-129 +/-134 +1-360
AC servo motor cikisi (W) 200 150 50 100
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 5,6 11 1.020
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile 2 (saniye) 0,57
R ekseni izin verilen atalet hareketi> (kgm?) 0,05
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2x10
Kullanici tiipii (Dis ¢ap) 4 x 4
Hareket limit ayari 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)
Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Segenek: 5, 10
Segenek [Arag flang: RBYACXGLF
Agirhik (kg) (Robot kablo harig) 18
Temizlik derecesi SInIfISO 3 (ISO 14644-1)* + ESD™°
Giren hava (N I/min) 30°

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)

*2  Karslilikli olarak 25 mm dikey yénde ve 300 mm yatay ydnde hareket ederken.

*3 lvme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.
*4  Sinif 10 (0,1 um) FED-STD-209D esdegeri.

*5 ESD (Elektrostatik Bosalma) 6nleme secenegi mevcuttur. Daha fazla bilgi icin Iitfen Omron temsilcinize danisin.
*6 Gerekli alma miktari, kosullara ve ortama bagli olarak degisiklik gosterir.

Kontrolor
Kontrolor Gig tiiketimi (VA) Galisma metodu
YRC 1.000 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparig bilgisi

Aciklama

SCARA Menzil: 350 mm, Dikey Vurus: 150 mm, Maksimum yik:

4 kg.

R6YXGLC350150YRCRO

Boyutlar

4-M3 x 0,5 Derinlik 5

Kullanict kablosu igin konnektor

(1- 10 aras! kullanilabilr, kabl

Kullaniimadiginda, birlikte verilen
bagliklari kullanarak kapali tutun.

[

= Lt
G
Kullanici tiipii 1 (@4 siyah)
ginda, birlikte veril ) 30 62 409
Kullaniimadiginda, birlikte verilen tipay! takin. { Montai icin 4 adet M8 civata kullanilr
Kullanici tiipii 2 (@4 kirmizi), 10 || 53 130 12

(R ekseni orijin noktasi ile faz iligkisi yoktur.)
Bu delik kablo/tiip kelepgesi igin
tasarlandigi icin buraya biiyiik
yiikler monte etmeyin.

183 (Taban boyutu F'nin Gériiniimii Detayl gizim D
564F 150 200 117 r%
839 ! (Kol doniisi sirasinda maksimum 190)
809 ®38
o Kullanicr igin
8 S—L| S _arag montj araigs
El
689 o -
6ot 632+10 @16 h7 -0,018
614 —— Kol déniisti sirasinda maksimum 660 Z ekseni ug sekli
|
510 Kullanici tiipii 1 (4 siyah)
= i \ Kullaniimadiginda, birlikte verilen tipayr takin.
428
Kullanic tiipii 2 (@4 kirmizi)
51 57
- 43 " Kulanio tipi 3 (4 mavi) Hava emilim birleseni 312
264 246 Kullanici kablosu igin konnektor
234 D90 I | 221 (1-10arasi kullanilabilir, kablo kelepgesi boyutu: 13,1 - 15)
[j 202 Kullanimadiginda, birlikte verilen basliklari B
8 167 kullanarak kapali tutun. 65 D
133 50542
120 ”
= 98 0
54522 b B
0 0 B N 995
3 Z ekseni list ug mekanik durdurucu konumu M4 topraklama
= Z ekseninde orijine geri dénme islemi sirasinda 4 mm yiikselir. ~ terminal
95,5 =

Z ekseni alt ug mekanik durdurucu konumu

S S
Kullanici igin disli vida deligi 6-M3 x
Buraya monte edilen aracin agirig, ug kitlesine eklenmelidir.

,5 Derinlik 6

kY + Robotun, yukarida gosterilen galisma bélgesi
icinde taban flans, robot kablosu, yiv yuvasi,
Koriikler ve arag flanglarinin birbirlerini
etkileyebilecekleri bir konumda
kullanilamayacagini unutmayin.

+ X ekseni mekanik durdurucu konumu: 131°

*Y ekseni mekanik durdurucu konumu: 136°

A-A Kesidi

SCARA robotlari
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OMRON
R6YXGLC400 xG SERrisi - TEMiz TiP

Ozellikler

X ekseni |Y ekseni |Z ekseni [R ekseni
Menzil (mm) 400
Maksimum yiik (kg) 4
Tekrar edebilirlik T (XYZ:mm) (R:°) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 250 150 150 -
Gzellikleri Rotasyon araligi (°) +/-129 +/-144 +/-360
AC servo motor ¢ikigi (W) 200 150 50 100
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 6,1 1.1 1.020
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile % (saniye) 0,57
R ekseni izin verilen atalet hareketi> (kgm?) 0,05
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2x10
Kullanici tiipii (Dis ¢ap) J4 x 4
Hareket limit ayan 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)
Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Segenek: 5, 10
Segenek |Arag flang RBYACXGLF
Agirhik (kg) (Robot kablo harig) 18,5
Temizlik derecesi SInIfISO 3 (ISO 14644-1)* + ESD ™
Giren hava (N I/min) 30°

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)

*2  Karslilikli olarak 25 mm dikey yonde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.

*3  lvme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

*4  Sinif 10 (0,1 um) FED-STD-209D esdegeri.

*5 ESD (Elektrostatik Bosalma) 6nleme secenegi mevcuttur. Daha fazla bilgi icin litfen Omron temsilcinize danisin.
*6 Gerekli alma miktari, kosullara ve ortama bagli olarak degisiklik gosterir.

Kontrolor
Kontrolor Giig tiiketimi (VA) Galisma metodu
YRC 1.000 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparis bilgisi

Aciklama Model
SCARA Menzil: 400 mm, Dikey Vurus: 150 mm, Maksimum yuk: 4 kg. R6YXGLC400150YRCRO
Boyutlar

Kullanici kablosu igin konnektor Kullanici tiipii 3 (@4 mavi)
(1-10 arasi kullanilabilir, kablo
kelepgesi boyutu:13,1 - 15)

4-M3 x 0,5 Derinlik 5
212 (R ekseni orijin noktast ile faz iligkisi yoktur.)

Kullaniimadiginda, birlikte = | Bu delik kablo/tiip kelepgesi icin
verilen basliklari kullanarak N 5 g tasarlandiqi icin buraya bilyik
kapali tutun. o ) 2| 9| 2 yiikler monte etmeyin.
) ) 3|
o Z~H g
Kullanici tiipii 1 (¢4 siyah) T
Kullaniimadiginda, birlikte verilen tipayi takin. 30 { SZJ ﬁﬂ@? in 4 adet M8 cnata kullani o012
Kullanici tiipi 2 (@4 kirmizi) Jontaj igin 2 adet 6 civala kulandr @4H7" 0" Pagk deli
10| 53 130 12

183 (Taban boyutu) F'nin Gériiniimi Detayh gizim D E'nin Goériiniimii

"7 70

s6'F 150
(Kol doniisti sirasinda maksimum 190)

38
o 2 Kullanicr igin
‘_L:n #I arag montaj araligi
o

(150)

689 0
661 632410 @16 h7 0,018

250
614 Kol déniisii sirasinda . )
f\ maksimum 660 Z ekseni ug sekli
i 510

Kullanici tiipi 1 (@4 siyah)
\\ Kullanimadiginda, birlikte verilen tipayi takin.

Kullanici tiipii 2 (¢4 kirmizi)

51 57 o .
283 43 8 Kullanici tipi 3 (@4 mavi) Hava emilim birleseni 12
264 o "
246 - Kullanict kablosu icin konnektor
234 o0 CLTT 1] | 551 Kullanicr tipi 4 (@4 beyaz) (1-10aras! kullanilabilr, kablo kelepgesi boyutu:g313,1 - 15)
73 [j 202 Kullaniimadiginda, birlikte verilen bagliklari
15 167 kullanarak kapali tutun. 65
120 % 50,582
ALTLIA 58 0
54,5¢2 Lpd 45
~ 32
0 = — v 0 3 99,5
3 = Z ekseni (st ug mekanik durdurucu konumu M4 topraklama
- )4 inde orijine geri dénme islemi sirasinda 4 mm yiikselir. terminali
i}
95 =t~ Z ekseni alt ug mekanik durdurucu konumu .
P
ET
S S B
o = o
8 8] N'g + Robotun, yukarida gosterilen alisma
2| o ‘ a o bolgesi iginde taban flanst, robot kablosu,
o R yiv yuvasi, koriikler ve arag flanslarinin
o o birbirlerini etkileyebilecekleri bir konumda
Kullanici icin disli vida deligi 6-M3 x 0,5 Derinlik 6 A-A Kesidi kullanilamayacagini unutmayin. .
Buraya monte edilen aracin agirligi, ug kiitlesine eklenmelidir. — + X ekseni mekanik durdurucu konumu: 131

*Y ekseni mekanik durdurucu konumu: 146°
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R6YXGLC500 xG skeri

Si - TEMiz TiP

OmRON

Ozellikler

X ekseni |Y ekseni |Z ekseni |R ekseni
Menzil (mm) 500
Maksimum yiik (kg) 4
Tekrar edebilirlik ' (XYZ:mm) (R:°) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 250 250 150 -
ozellikleri Rotasyon araligi (°) +/-129 +/-144 +/-360
AC servo motor cikisi (W) 200 150 50 100
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 51 11 1.020
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile 2 (saniye) 0,74
R ekseni izin verilen atalet hareketi> (kgm?) 0,05
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2x10
Kullanici tiipii (Dis ¢ap) 4 x 4
Hareket limit ayari 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)
Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Segenek: 5, 10
Segenek [Arag flang: RBYACXGLF
Agirhik (kg) (Robot kablo harig) 21
Temizlik derecesi SInIfISO 3 (ISO 14644-1)* + ESD™°
Giren hava (N I/min) 30°

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)
*2  Karslilikli olarak 25 mm dikey yénde ve 300 mm yatay ydnde hareket ederken.

*3 lvme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.
*4  Sinif 10 (0,1 um) FED-STD-209D esdegeri.

*5 ESD (Elektrostatik Bosalma) 6nleme secenegi mevcuttur. Daha fazla bilgi icin Iitfen Omron temsilcinize danisin.
*6 Gerekli alma miktari, kosullara ve ortama bagli olarak degisiklik gosterir.

Kontrolor
Kontrolor Gig tiiketimi (VA) Galisma metodu
YRC 1.000 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparig bilgisi

Aciklama

Model

SCARA Menzil: 500 mm, Dikey Vurus: 150 mm, Maksimum yik: 4 kg.

R6YXGLC500150YRCRO

Boyutlar

Kullanici tiipii 3 (¢4 mavi)

Kullanict kablosu igin konnektor

(1-10 arast kullanilabilr, Kullanic tiipii 4 (4 beyaz)

kablo kelepgesi boyutu:@13,1 - 15) 212
Kullaniimadiginda, birlikte verilen ©
basliklari kullanarak kapall = +
o f7 NN 38|
> /‘ ) . 8 3
Kullanici tiipii 1 (¢4 siyah) ¥
Kullanimadiginda, bifte verlen tpay! ki J o9
ulanimadiginaa, birie verien tipay! takin. 30| | 162] \ || Montajigin 4 adet M8 civata kullanilir
Kullanic tiipii 2 (¢4 kirmizi), 10][53] 130 |12
183 (Taban boyutu)
17
852 (Kol déniisii sirasinda maksimum 160)
822
g
702 |7
674 67510
(Kol donuisti sirasinda
627 maksimum 730)
523
441
296 {ipii
74 255 Kullanicr tiipii 3 (@4 mavi)
247 i .
290 EH 11 Kulanotipi 4 (94 beyaz)
186 202
it 9
71
67,582 ALD 1A 3
i T 3
D :
: Z ekseni st ug mekanik durdurucu konumu
825 b, Zekserinde e erdonme semisrasnda dmmyiiselr. b opraKaMa
<t

Z ekseni alt ug mekanik durdurucu konumu

5070 20

Kullanici igin digli vida deligi 4-M3 x 0,5 Derinlik 6

Buraya monte edilen aracin agirlig, ug

kiitlesine eklenmelidir.

4-M3 x 0,5 Derinlik 5

(R ekseni orijin noktas! ile faz iligkisi yoktur.)

yiikler monte etmeyin

Bu delik kabloftiip kelepgesi igin
tasarlandigi igin buraya biiyiik

Detaylh gizim D

@16 h7 -8,018

38 Kullanici igin
- arag montaj
o Sh_ aralig

Kullanici tiipii 1 (@4 siyah!
Kullanici tlipii 2 (@4 kirmizi)
Kullaniimadiginda, birlikte
verilen tipay! takin.

Hava emilim birlegeni 912
Kullanici kablosu igin konnektor
(1- 10 aras kullanilabilir,

kablo kelepgesi boyutu: 13,1 - 15

Z ekseni ug sekli

A-A Kesidi

Kullaniimadiginda, birlikte
verilen bagliklar kullanarak — 7g

+ Robotun, yukarida gdsterilen galisma bolgesi
iginde taban flans, robot kablosu., yiv yuvasl,
koriikler ve arag flanslarinin birbirlerini
etkileyebilecekleri bir konumda
kullanilamayacagini unutmayin.

* X ekseni mekanik durdurucu konumu: 131°

*Y ekseni mekanik durdurucu konumu: 146°

kapall tutun. 63,5+2 =D —
98 [
o g
86,5

SCARA robotlari
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OMRON
R6YXGLC600 xG sErisi - TEMiz TiP

Ozellikler

X ekseni |Y ekseni |Z ekseni [R ekseni
Menzil (mm) 600
Maksimum yiik (kg) 4
Tekrar edebilirlik T (XYZ:mm) (R:°) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 350 250 150 -
Gzellikleri Rotasyon araligi (°) +/-129 +/-144 +/-360
AC servo motor ¢ikigi (W) 200 150 50 100
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 4,9 1.1 1.020
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile 2 (saniye) 0,74
R ekseni izin verilen atalet hareketi> (kgm?) 0,05
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2x10
Kullanici tiipii (Dis ¢ap) J4 x 4
Hareket limit ayan 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)
Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Segenek: 5, 10
Segenek |Arag flang RBYACXGLF
Agirhik (kg) (Robot kablo harig) 22
Temizlik derecesi SInIfISO 3 (ISO 14644-1)* + ESD ™
Giren hava (N I/min) 30°

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)

*2  Karslilikli olarak 25 mm dikey yonde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.

*3  lvme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

*4  Sinif 10 (0,1 um) FED-STD-209D esdegeri.

*5 ESD (Elektrostatik Bosalma) 6nleme secenegi mevcuttur. Daha fazla bilgi icin litfen Omron temsilcinize danisin.
*6 Gerekli alma miktari, kosullara ve ortama bagli olarak degisiklik gosterir.

Kontrolor
Kontrolor Giig tiiketimi (VA) Galisma metodu
YRC 1.000 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparis bilgisi

Aciklama
SCARA Menzil: 600 mm, Dikey Vurus: 150 mm, Maksimum yuk: 4 kg.

Model
R6YXGLC600150YRCRO

Boyutlar

Kullanici tiipli 3 (94 mavi)

Kullanici kablosu igin konnektor
(1-10aras! kullanilabilir, kalilo

4-M3 x 0,5 Derinlik 5

kelepgesi boyutu: @13,1 - 15 212 (R ekseni orijin noktast ile faz iliskisi yoktur.)
Kullaniimadiginda, birlikte verilen Bu delik kablo/tiip kelepgesi igin
bagliklari kullanarak = = = tasarlandigi icin buraya biiyiik
kapali tutun. o X N S| 9 o yikler monte etmeyin.
S| ) I
4 i =50
Kullanici tiipii 1 (@4 siyah) F
Kulanimadiginda, birite veriln tipay taki [ J e
ulaniimadiginaa, birikte veriien tipay! takin. 30 62 Montaj icin 4 adet M8 civata kullanilir
Kullanici tiipii 2 (94 kirmizi) 10]{ 53| 130 |[12
183 (Taban boyutu) F'nin Goriiniimii Detayli gizim D
VF 270 -
56 250 350 117
852 I (Kol doniisti sirasinda maksimum 170) @38 Kullaniciigin
822 s
P o S
3 o ]
702 67510 1617 Sots
674 (Kol déniisii sirasinda i )
627 f maksimum 740) Z ekseni ug gekli
523 Kullanici tlipii 1 (@4 siyah,
o Kullanici tlipti 2 (@4 kimizi)
& 441 Kullanimadiginda, birlikte
verilen tipay! takin.
51 57 Hava emilim biresenig12
296 43 48 Kullanici kablosu igin konnektdr
274 (1- 10 aras! kullanilabilir, kablo
—on . kelepgesi boyutu:¢13,1 - 15
247 550 = 1221 Kullamo tipi 4 (04 beyaz Kulanimadgnda, bifkie
}ig 167 verilen basliklar kullanarak ~ 7g
93 kapali tutun. 63,5£2
133 71
AJTTIA B 58 0
67,582 1 — gg
0o[= % 0 Ll 865
Z ekseni iist ug mekanik durdurucu konumu 22,5
825 &Q‘ z eksenin.de oriine geri d§nme islemi sirasinda 4 mm yikselir. t"g‘:ﬂ:ﬁgﬁ‘k'ama EL ,
~~_Z ekseni alt ug mekanik durdurucu konumu

)
al

Diiz kisimlarda

+ Robotun, yukarida gésterilen calisma béigesi
icinde taban flang, robot kablosu, yiv yuvasl,
korikler ve arag flanglarinin birbirlerini
etkileyebilecekleri bir konumda
kullanilamayacagin unutmayin.

+ X ekseni mekanik durdurucu konumu: 131°

+Y ekseni mekanik durdurucu konumu: 146°

S
_© el
Kullanict icin digli vida deligi 4-M3 x 0,5 Derinlik 6
Buraya monte edilen aracin agirig, ug kiitlesine eklenmelidir.

A-A Kesidi
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OmRON

R6YXGLP250 xG SERisi - TOZA VE NEME KARSI KORUMALI TiP

Ozellikler

X ekseni |Y ekseni |Z ekseni |R ekseni

Menzil (mm) 250
Maksimum yiik (kg) 4
Tekrar edebilirlik ' (XYZ:mm) (R:°) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 100 150 150 -
ozellikleri Rotasyon araligi (°) +/-129 +/-134 +-360
Yavaslama Hiz azaltici Harmonik siricl Harmonik sirici Vidali mil Harmonik siricil
mekanizmasi  (fletim yontemi |Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eslesme

Hiz azalticidan cikisa Dogrudan eslesme
AC servo motor cikisi (W) 200 |150 50 100
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 4,5 11 1.020
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile 2 (saniye) 0,57
R ekseni izin verilen atalet hareketi> (kgm?) 0,05
Koruma sinifi IP65 (IEC 60529) ile esdeger
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2x 10
Kullanic tiipii (Dis ¢ap) D4 x 4
Hareket limit ayari 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)
Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Secenek: 5, 10
Segenek [Arag flang: RBYACXGLF
Agirhik (kg) (Robot kablo harig) 17,5

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)

*2  Karslilikli olarak 25 mm dikey yonde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.

*3  Ivme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

*4  Korik bélgesinin dogrudan su piskirtmeye maruz kaldigi durumlarda robotlari kullanmayin. Su digindaki diger sivilarin sigramasina dayanikli yapilarla ilgili daha

fazla bilgili icin Omron satis temsilcinize danigin.

Kontrolor
Kontrolor Gig tiiketimi (VA) Galisma metodu
YRC 1.000 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparisg bilgisi

Aciklama

Model

SCARA Menzil: 250 mm, Dikey Vurus: 150 mm, Maksimum ylk: 4 kg, Koruma sinifi: IP65

R6YXGLP250150YRCRO

Boyutlar

Kullanici kablosu igin konnektor
(1-10 arasi kullanilabilir, kablo
kelepcesi boyutu:¢13,1 - 15)

Kullaniimadiginda, birlikte verilen

Kullanici tiipii 3 (¢4 mavi)
Kullanici tiipii 4 (¢4 beyaz)

212
—
8 = !

bagliklan kullanarak kapali tutun. \Q o B 8]
o4 T B\ <
3

Kullanici tiipti 1 (@4 siyah)
Kullaniimadiginda, birlikte verilen tipay! takin. 30 62

oy

~

) L
6

140

Kullanici tiipii 2 (@4 kimiz)| 104 83 130

7-39
Montaj iin 4 adet M8 civata kullanilir
12

4-M3x 0,5 Derinlik 5
(R ekseni orijin noktast ile faz iligkisi yoktur.)
Bu delik kablo/tiip kelepgesi icin
tasarlandigi igin buraya biiyik
yiikler monte etmeyin.

183 (Taban boyutu) M w
s6/F 150 100 17 o7
839 I (Kol dondisii sirasinda maksimum 240)
809 I ®38  Kullanici igin
o ™ arag montaj

g “e—n| S\ el

2 3
689 !
661

632:10 @16 h7 0,018

428

57

Kol doniisii sirasinda

f \ maksimum 660
f i 510

Z ekseni ug gekli

Kullanici tiipii 1 (¢4 siyah)
Kullaniimadiginda, birlikte verilen tipay1 takin.

Kullanici tiipi 2 (@4 kirmizi)

@4HT 0

12
80 ool

283 % Kullanici tipi 3 (4 mavi) Bu Verilen tipay! birlesene monte edin.
264 = 46 L Kullanici kablosu igin konnektor
234 ] EﬂZﬂ Kullanici tiipii 4 (@4 beyaz) (1-10arasi ilir, kablo kelepgesi boyutu: 13,1 - 15
173 202 Kullaniimadiginda, birlikte verilen bagliklari
e 167 3 ] kullanarak kapali tutun.
120 B \le
o] %é o 98 65
o 50,52
54,5:2 = gg 61 0
= D132
0 = o 2 Fhly
o Z ekseni iist ug mekanik durdurucu konumu M4 topraklama 6l 1225 %5
o ? Z ekseninde o i donme islemi 4 mm yikselr. terminali |26 g
il 31
95.5 < Z ekseni alt ug mekanik durdurucu konumu ©
B
S
£
50 70 20 - - %
5 =
g ] N
o -, a + Robotun, yukarida gésterilen galisma bolgesi icinde
l @ ‘ taban flang1, robot kablosu, yiv yuvasi, korikler
) ) ve arag flanglarinin birbirlerini etkileyebilecekleri
Kullanici igin digli vida deligi 6-M3 x 0,5 Derinlik 6 A-A Kesidi bir konumda kullanilamayacagini “W"“ﬁynl"»
Buraya monte edilen aracin agifig, ug kiitlesine :52@:2: m:’g::t gﬁmxgs ﬁgg“m 12&“
SCARA robotlar 39



OMmRON

R6YXGLP350 xG SERisi - TOZA VE NEME KARS| KORUMALI TiP

Ozellikle

X ekseni |Y ekseni |Z ekseni [R ekseni
Menzil (mm) 350
Maksimum yiik (kg) 4
Tekrar edebilirlik T (XYZ:mm) (R:°) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 200 150 150 -
Gzellikleri Rotasyon araligi (°) +/-129 +/-134 +/-360
Yavasglama Hiz azaltici Harmonik sirici Harmonik siricl Vidal mil Harmonik sirici

mekanizmasi  [fletim yontemi |Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eslesme
Hiz azalticidan ¢ikisa Dogrudan eslesme

AC servo motor ¢ikigi (W) 200 |150 50 100
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 5,6 1.1 1.020
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile 2 (saniye) 0,57

R ekseni izin verilen atalet hareketi> (kgm?) 0,05

Koruma sinifi # IP65 (IEC 60529) ile esdeger

Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2x 10

Kullanici tiipii (Dis ¢ap) D4 x 4

Hareket limit ayar 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)

Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Secenek: 5, 10

Segenek [Arag flangi RBYACXGLF

Agirlik (kg) (Robot kablo harig) 18

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)

*2  Karslilikli olarak 25 mm dikey yonde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.

*3  lvme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

*4  Korik bélgesinin dogrudan su puskirtmeye maruz kaldigr durumlarda robotlari kullanmayin. Su digindaki diger sivilarin sigramasina dayanikli yapilarla ilgili daha
fazla bilgili igin Omron satis temsilcinize danisin.

Kontrolor
Kontrolor Giig tiiketimi (VA) Galisma metodu
YRC 1.000 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma
Siparis bilgisi
Aciklama Model
SCARA Menzil: 350 mm, Dikey Vurus: 150 mm, Maksimum yik: 4 kg, Koruma sinifi: IP65 R6YXGLP350150YRCRO
Boyutlar
Kullanict kablosu igin konnektdr Kullanicitlipi 3 (4 mavi) 4-M3x 0,5 Derinlik 5

(1-10 arasl kullanilabilir, kablo 212 (R ekseni orijin noktast ile faz iligkisi yoktur.)

l&i::\ﬁ;; ;I);:;l:::;i:‘; \;e1ri|5e)n 1 Bu delik kabloltiip kelepgesi icin
i tasarlandigi igin buraya bilyiik
basliklan kullanarak kapal tutun.  — 3 8[ . yikler monte etmeyin.
8 { =~ 3
3 8[
Kullanici tipli 1 (@4 siyah) £3
: ke ver 409
Kullaniimadiginda, birlikte verilen tipay: takin. 30 { 62 J Montai iin 4 adet M8 aivata kulanilr
Kullanici tiipti 2 (@4 kirmizi) 10 || 53 130 12
183 (Taban boyutu) F'nin Gériinimii Detayl gizim D
56 4F 150 200 117 r@7_01
839 (Kol doniisti sirasinda maksimum 190)
809 @38 Kullanict i(g:in
= arag montaj
3 2 m| Sl aralig
2 o
689 0
661 1— 632410 @16 h7 0018 5

Kullaniimadiginda, birlikte verilen tipayr takin.

L
S
3

=

Kullanic tiipii 1 (@4 siyah)
Kullanic tiipi 2 (@4 kirmizi)

614 +—— Kol doniisii sirasinda " "
ﬁ maksimum 660 Z ekseni ug ekl
i 510
57

51
283 43 % Kulanici tipi 3 (4 mavi) Bu Verilen tipay! birlesene monte edin.
264 N ) "
46 . Kullanici kablosu igin konnektor
234 9 I ,g 221 Kullanc tlipti 4 (/4 beyaz) (1-10aras! ir, kablo kelepgesi boyutu:¢13,1 - 15
173 202 Kullaniimadiginda, birlikte verilen basliklari
133 167 kullanarak kapali tutun.
120 3? 65 D -
ALTLIA 58 98 50522 s
54,512 45 61 0 ==
~I 32 32 ==
) U ; 8
Z ekseni st ug mekanik durdurucu konumu M4 topraklama 995

Z ekseninde orijine geri ddnme iglemi sirasinda 4 mm yiikselir. terminali

955 o Z ekseni alt ug mekanik durdurucu konumu

g N

S N

ET 5

S

=< B

85 <5

a o *+ Robotun, yukarida gosterilen alisma bdlgesi iginde
taban flang1, robot kablosu, yiv yuvasi, korikler
ve arag flanglarinin birbilerini etkileyebilecekleri

5 Derinlik 6 A-A Kesidi bir konumda kullanilamayacagini unutmayin.

" R FrrT e * X ekseni mekanik durdurucu konumu: 131°
Buraya monte edilen aracin agirligi, ug kiitlesine eklenmelidir. +Y ekseni mekanik durdurucu konumu: 136°
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OmRON

R6YXGLP400 xG SERisi - TOZA VE NEME KARS| KORUMALI TiP

Ozellikler

X ekseni |Y ekseni |Z ekseni |R ekseni

Menzil (mm) 400

Maksimum yiik (kg) 4

Tekrar edebilirlik ' (XYZ:mm) (R:°) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 250 150 150 -
ozellikleri Rotasyon araligi (°) +/-129 +-144 +-360
Yavaslama Hiz azaltici Harmonik siricl Harmonik sirici Vidali mil Harmonik siricil
mekanizmasi  (fletim yontemi |Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eslesme

Hiz azalticidan cikisa Dogrudan eslesme

AC servo motor cikisi (W) 200 |150 50 100
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 6,1 11 1.020
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile 2 (saniye) 0,57

R ekseni izin verilen atalet hareketi> (kgm?) 0,05

Koruma sinifi IP65 (IEC 60529) ile esdeger

Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2x 10

Kullanic tiipii (Dis ¢ap) D4 x 4

Hareket limit ayari 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)

Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Secenek: 5, 10

Segenek [Arag flang: RBYACXGLF

Agirhik (kg) (Robot kablo harig) 18,5
*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)

*2  Karslilikli olarak 25 mm dikey yénde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.

*3 lvme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

*4  Korik bélgesinin dogrudan su piskirtmeye maruz kaldigi durumlarda robotlari kullanmayin. Su digindaki diger sivilarin sigramasina dayanikli yapilarla ilgili daha
fazla bilgili icin Omron satis temsilcinize danigin.

Kontrolor

Kontrolor Gig tiiketimi (VA) Galisma metodu

YRC 1.000 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparisg bilgisi

Aciklama

Model

SCARA Menzil: 400 mm, Dikey Vurus: 150 mm, Maksimum yik: 4 kg, Koruma sinifi: IP65

R6YXGLP400150YRCRO

Boyutlar

Kullanici kablosu igin konnektor
(1-10 arast kullanilabilir, kablo

Kullanict tiipii 3 (@4 mavi)

4-M3 x 0,5 Derinlik 5
(R ekseni orijin noktas! ile faz iligkisi yoktur.)

kel i boyutu:g13,1 - 15
lepesi boyut: Q13,1 - 16) e — Bu delik kablo/tip kelepgesi gin
Kullaniimadiginda, biriikte verilen ! et g
Klan k! \kapal tasarlandigi icin buraya biiyiik
basiilan kulanarak kapal tfun. ] N P %[ yiikler monte etmeyin.
= T H = 1<
I ») p
N —z=F |§
Kullanici tiipii 1 (@4 siyah)
Kullanimadiginda, birlikte verilen tipay! takin. 30| [ [e2] :’IQ\% i 4 adet M8 civata kullani
Kullanici tipi 2 (@4 kimizi) Montaj igin 4 adet M9 civata kullaniit
10] 53 130 12 PP .
- 183 (Taban boyutu) F'nin Goriiniimii Detayli gizim D
s6'F 150 250 117 @70
839 (Kol doniisii sirasinda maksimum 190)
809 38 Kullanici igin
] o arag montaj
3 “e—mn S\ aralg
] <l
689 0
661 — 632410 @16 h7 -0,018
614 Kol doniisti sirasinda " "
f\ maksimu?n 660 } Z ekseni ug sekli
I
fi 510 i Kullanici tiipii 1 (@34 siyah)
i \\ \ Kullaniimadiginda, birlikte verilen tipayi takin.
42, |
i Kullanici tiipii 2 (@4 kimizi)
51 57 } Bu kullaniimaz. Verilen tipay!
263 3 8 Kulanic tipi 3 (34 mavi) ‘ birlegene monte edin.
264 [ o !
246 - Kullanici kablosu igin konnektor
234 2% T | 221 Kullanici tiipli 4 (@4 beyaz) (1-10 aras! kullaniabilir kablo kelepgesi boyutu:gh13,1 - 15
- D’ 202 i Kullanimadiginda, birlikte verilen bagliklar
133 167 ] kullanarak kapali tutun.
93
o A : < st
545:2 — gg 61 0
0 == 12 PLI
3| = Z ekseni st ug mekanik durdurucu konumu 4 topraklama Bl] 1225 995
= f Z ekseninde orijine geri dénme islemi sirasinda 4 mm yikselir. terminali 0 126 ”
inj
955 <l Z ekseni alt ug mekanik durdurucu konumu 81
ks
o N
S N
E< 9
50 70 20 - - Y ¢
© <o
3| S ‘ NS LY + Robotun, yukarida gdsterilen calisma
- = ‘ a5 bélgesi iginde taban flans), robot kablosu,
® . 2 yiv yuvasi, kériikler ve arag flanslarinin
] ] birbirlerini etkileyebilecekleri bir konumda
Kullanici igin digli vida deligi 6-M3 x 0,5 Derinlik 6 A-A Kesidi kullanilamayacagini unutmayn.

Buraya monte edilen aracin agirlig, ug kiitlesine eklenmelidir.

+ X ekseni mekanik durdurucu konumu: 131°
+Y ekseni mekanik durdurucu konumu: 146°

0,012 "
@4 H7‘0 ack delik

SCARA robotlari
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OMmRON

R6YXGLP500 xG SERisi - TOZA VE NEME KARSI KORUMALI TiP

Ozellikler

X ekseni |Y ekseni |Z ekseni [R ekseni

Menzil (mm) 500
Maksimum yiik (kg) 4
Tekrar edebilirlik T (XYZ:mm) (R:°) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 250 250 150 -
Gzellikleri Rotasyon araligi (°) +/-129 +/-144 +/-360
Yavasglama Hiz azaltici Harmonik sirici Harmonik siricl Vidal mil Harmonik sirici
mekanizmasi  [fletim yontemi |Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eslesme

Hiz azalticidan ¢ikisa Dogrudan eslesme
AC servo motor ¢ikigi (W) 200 |150 50 100
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 51 1.1 1.020
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile 2 (saniye) 0,74
R ekseni izin verilen atalet hareketi> (kgm?) 0,05
Koruma sinifi # IP65 (IEC 60529) ile esdeger
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2x 10
Kullanici tiipii (Dis ¢ap) D4 x 4
Hareket limit ayar 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)
Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Secenek: 5, 10
Segenek [Arag flangi RBYACXGLF
Agirlik (kg) (Robot kablo harig) 21
*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)

*2  Karslilikli olarak 25 mm dikey yénde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.

*3 lvme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

*4  Korik bélgesinin dogrudan su puskirtmeye maruz kaldigr durumlarda robotlari kullanmayin. Su digindaki diger sivilarin sigramasina dayanikli yapilarla ilgili daha
fazla bilgili igin Omron satis temsilcinize danisin.

Kontrolor

Kontrolor Giig tiiketimi (VA) Galisma metodu

YRC 1.000 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparis bilgisi

Aciklama

Model

SCARA Menzil: 500 mm, Dikey Vurus: 150 mm, Maksimum yik: 4 kg, Koruma sinifi: IP65

R6YXGLP500150YRCRO

Boyutlar

Kullanic! tiipii 3 (¢4 mavi)

Kullanici kablosu igin konnektér Kullanici tipti 4 (04 beyaz)

(1-10 arasi kablo 4:M3 X 0,5 Derinlik 5 3,
kelepgesi boyutu: 13,1 - 15) 212 (R ekseni orijin noktast ile faz iiskisi yoktur.) 2,
Kullaniimadiginda, birlikte verilen ] Bu delik kablo/tiip kelepgesi icin 2
basliklar kullanarak kapali tutun. °l = + tasarlandi igin buraya bilyik &
Z N I3 yiikler monte etmeyin.
S )| <
ol
— 4 3
Kullanici tiipii 1 (¢4 siyah) I J 408
Kulanimadginda, birikte veren tpay! takin. 30 62 Montaj igin 4 adet M8 civata kullanilir @4 H? 80" 2ok el
Kullanici tiipii 2 (@4 kirmizi), 10]{53] 130 {12 AP — A A,
183 (Taban boyutu) F'nin Goriiniimii Detayli gizim D E'nin Gdriinimii
\F #70
56 250 250 "7
852 ! (Kol déniisii sirasinda maksimum 160) E)38 Kullanici igin
822 of arag montaj
= = Sl aalg
g el
702 |~
674 675£10 21617 Jote :
(Kol d6nisti sirasinda i
627 = maksimum 730) | Z ekseni ug seki
|
523 I Kullanici tiipii 1 (@4 siyah) -
= |
\\ 441 I Kullanici tiipii 2 (4 kirmizi)
N | Kullaniimadiginda, birlikte verilen tipay! takin.
51 + 57 } Bu kullanilmaz. Verilen tipay!
296 43! 48 Kullanic tipi 3 (@04 mavi) ‘ birlesene monte edin.
274 —— - Kullanicr kablosu gin konnektor
247 340 I ,E Kullnic tipii 4 (4 beyaz) (1-10arasi aloniabi, ke 1-15
186 Kullaniimadiginda, birlikte verilen basliklari
146 kullanarak kapalt tutun.
133 93 . 78 D
gg o 98 63,5:2
67,5+2 i 51 ==
ﬁ 0
0|2 7 ansd g
Z ekseni st ug mekanik durdurucu konumu W praioma =/ 5 %é 865
825 inde orijine geri donme islemi sirasinda 4 mm yiikselir. 2

Z ekseni alt ug mekanik durdurucu konumu

8]

LY

Diiz kisimlarda

genislik: 15

Kullanici icin digli vida delidi 4-M3 x 0,5 Derinlik 6

A-A Kesidi

Buraya monte edilen ara

cin agirhigl, ug kiitlesine eklenmelidir.

+ Robotun, yukanida gésterien galisma
bolgesi iginde taban flans1, robot kablosu,
yiv yuvas, korikler ve arag flanslarinin
birbierini etkleyebilecekler bir konumda
kullaniamayacagin unutmayin.

« X ekseni mekanik durdurucu konumu: 131°

+Y ekseni mekanik durdurucu konumu: 146°
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OmRON

R6YXGLP600 xG SERISi - TOZA VE NEME KARSI KORUMALI TiP

Ozellikler

X ekseni |Y ekseni |Z ekseni |R ekseni
Menzil (mm) 600
Maksimum yiik (kg) 4
Tekrar edebilirlik T (XYZ:mm) (R:°) +/-0,01 +-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 350 250 150 -
ozellikleri Rotasyon araligi (°) +/-129 +/-144 +/-360
Yavaslama Hiz azaltici Harmonik siricl Harmonik sirici Vidali mil Harmonik siricil

mekanizmasi  (fletim yontemi |Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eslesme
Hiz azalticidan cikisa Dogrudan eslesme

AC servo motor cikisi (W) 200 |150 50 100
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 4,9 11 1.020
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile 2 (saniye) 0,74

R ekseni izin verilen atalet hareketi> (kgm?) 0,05

Koruma sinifi IP65 (IEC 60529) ile esdeger

Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2x 10

Kullanic tiipii (Dis ¢ap) D4 x 4

Hareket limit ayari 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)

Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Secenek: 5, 10

Segenek [Arag flang: RBYACXGLF

Agirhik (kg) (Robot kablo harig) 22

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)

*2  Karslilikli olarak 25 mm dikey yonde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.

*3  Ivme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

*4  Korik bélgesinin dogrudan su piskirtmeye maruz kaldigi durumlarda robotlari kullanmayin. Su digindaki diger sivilarin sigramasina dayanikli yapilarla ilgili daha
fazla bilgili icin Omron satis temsilcinize danigin.

Kontrolor
Kontrolor Gig tiiketimi (VA) Galisma metodu
YRC 1.000 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma
Siparisg bilgisi
Aciklama Model
SCARA Menzil: 600 mm, Dikey Vurus: 150 mm, Maksimum yik: 4 kg, Koruma sinifi: IP65 R6YXGLP600150YRCRO
Boyutlar
Kullanici kablosu igin konnektsr Kullanici tiipi 3 (@4 mavi) o
(1-10 arasi kullanilabilir, kablo P 4-M3x 0,5 Derinlik 5
kelepcesi boyutu: 13,1 15) Kullanici tlipi 4 (24 beyaz) 212 (R ekseni orjin noktasi e faz ligkisi yokiur.) 3,
Kullaniimadiginda, birlikte verilen © Bu delik kablo/tiip kelepgesi igin =
basliklari kullanarak kapalt tutun. el = tasarlandii igin buraya biiyik
== N/l N = 38l o yiikler monte etmeyin.
=
[ S e
— = - 4-09
Kullanimadiginda, biriite verilen tpay! takin. 30 GZJ Montaj iin 4 adet M8 civata kullanilir o4 Y ekl
Kullanici tiipii 2 (94 kirmizi) 10][ 53] 130 |12 LSS — AN
183 (Taban boyutu) F'nin Goriinimii Detayli gizim D E'nin Gériiniimii
70
852 (Kol déniisii sirasinda maksimum 170) 38 Kullanici igin
822 o = arag montaj
3l “e—p Sk aralg
© El
702 675£10 9
- 16 h7 -0, —
674 (Kol dontisti sirasinda ¢ e
627 maksimum 740) Z ekseni ug sekli
523 Kullanici tilpii 1 (@4 siyah) &
441 Kullanic tiipli 2 (@4 kimizi)
Kullanimadiginda, birlikte verilen tipay takin.
Bu kullanilmaz. Verilen tipay!
296 Kullani tipi 3 @04 mavi) biresene monte edn._ )
g — 2% gamoss e o
247 590 }g 1 Kulani ipii 4 (@4 beyez) E:oyutu:a&g',1‘f fg)' abil, kablo kelepgesi
186 202 Kullaniimadiginda, birlikte verilen
146 167 ] bagliklan kullanarak kapal tutun.
133 3\, 78 b
ALTTIA B IR\ 9 63,5821 T o
67,542 [ - gg 51 i
=
f = : JLHgsLy :
Z ekseni {ist ug mekanik durdurucu konumu M4 topraklama 6l 1225 865
825 o Z ekseninde orijine geri dnme islemi sirasinda 4 mm yiikselir, ~ teminel 10 a 126
~ ~~_Z ekseni alt ugc mekanik durdurucu konumu ©
Bu
ET
3’ ‘ NE + Robotun, yukarida gésterilen calisma
8% bolgesi icinde taban flang1, robot kablosu,
2 \ yiv yuvas|, kbriikler ve arag flanslarinin
5 5 birbirlerini etkileyebilecekleri bir konumda
Kullaniciicin disli vida deligi 4-M3 x 0,5 Derinlik 6 A-AKesidi yulanlamayacagin uUTEYN. - age
Buraya monte edilen aracin agirlig1, ug kiitlesine eklenmelidir. +Y ekseni mekanik durdurucu konumu: 146°
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OMmRON

R6YXGP500 xG SERisi - TOZA VE NEME KARSI KORUMALI TiP

Ozellikler

X ekseni |Y ekseni |Z ekseni [R ekseni
Menzil (mm) 500
Maksimum yiik (kg) 8
Tekrar edebilirlik ' (XYZ:mm) (R:°) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 200 300 200 |300 -
ozellikleri Rotasyon araligi (°) +/-130 +/-145 +/-360
Yavasglama Hiz azaltici Harmonik sirici Harmonik siricl Vidal mil Harmonik sirici

mekanizmasi  [fletim yontemi |Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eslesme
Hiz azalticidan ¢ikisa Dogrudan eslesme

AC servo motor ¢ikigi (W) 400 |200 200 200
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 7,6 2,3 |1,7 1.700
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile 2 (saniye) 0,55

R ekseni izin verilen atalet hareketi> (kgm?) 0,3

Koruma sinifi # IP65 (IEC 60529) ile esdeger

Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2 x 20

Kullanici tiipii (Dis ¢ap) 26 x 3

Hareket limit ayar 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)

Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Secenek: 5, 10

Agirlik (kg) (Robot kablo harig) Z ekseni 200 mm: 28, Z ekseni 300 mm: 29

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)

*2  Karsilikli olarak 25 mm dikey yonde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.

*3  lvme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

*4  Korlk bolgesinin dogrudan su puskirtmeye maruz kaldigi durumlarda robotlari kullanmayin. Su disindaki diger sivilarin sigramasina dayanikli yapilarla ilgili daha
fazla bilgili icin Omron satis temsilcinize danigin.

Kontrol6r
Kontrolor Giig tiiketimi (VA) Galisma metodu
YRC 1.700 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparis bilgisi

Aciklama Model

SCARA Menzil: 500 mm, Dikey Vurus: 200 mm, Maksimum yik: 8 kg, Koruma sinifi: IP65 R6YXGP500200YRCR3
SCARA Menzil: 500 mm, Dikey Vurus: 300 mm, Maksimum yuk: 8 kg, Koruma sinifi: IP65 R6YXGP500300YRCR3
Boyutlar

Kullanici kablosu igin konnektdr
(1-20aras| ilir, kablo kelepcesi boyutu: ¢ 16 - 18) 250

Kullanilmadiginda, birlikte verilen bagliklari

kullanarak kapali tutun. =
o} 58 & 0
p— i 0 4 25 H7+0.021
__ 17 2 T 72 h7-0,03
e : Bft_lm 4-p11
: - 162 Montaj igin 4 adet M10 civata kullanilir
222 16
Not. o] birlikte verilen tipay! takin. Taban boyutu
*MS digli vida deliklerinin her bir
81 300 200 176 Z ekseni ug sekli l;?;\;nm;a\rfz;"ﬁ;n;g;\({\jr: konumu
53| 114 151 (Kol doniisii sirasinda maksimum 300)
Z300 mm 785 —
Stroke In

710 (Kol donisti sirasinda maksimum 760)

|

7200 mm 685 0
Vurug } 2 /_\ ‘
E.% 479 ‘
\
|

373

351 = Kullanici kablolamas! i?in konnektor
283 81 (1- 20 arasi kullanilabilir, kablo

245 L | 259 38 (Hava tahlye tipi |E  kelepgesi boytu16-18)
] % Bir hortum baglayin ve bunu 40 Kullanimadiginda, birlikte verilen

o I ——— 187 su ile toza maruz kalmayan basliklari kullanarak kapali tutun.
& [71] ot L 159 bir konuma uzatin. ! 120
17,6412 =, X ekseni biresen hava atma portu (@) 15
EEE Y eksenibitesen havaama ot (06 I
L.2|Z| 853 0 M4 topraklama terminali 30
0-EiE B8 i
212 E ¢ " . $Sag kollu sistem igin galisma bélgesi
NN oo | | s M N bifde verlan tinayt Kullanici tlipii 1 (6 siyah
S 8‘ 9_\ i irikie verien ipay! takin. /{ Kullanc tipii 2 (@6 kimiz)// 25| | |40 « Robotun, yukarida gdsterilen calisma bolgesi
N Eﬁj Kullanici tiipii 3 (@6 mavi icinde taban flansi, robot kablosu, yiv yuvasi
g: E ve kértiklerin birbirlerini etkileyebilecekleri
Z ekseni alt u¢ mekanik durdurucu konumu bir konumda kullanilamayacagini unutmayin.

« X ekseni mekanik durdurucu konumu: 132°
*Y ekseni mekanik durdurucu konumu: 147°

[ S

B ]
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OmRON

R6YXGP600 xG SERisi - TOZA VE NEME KARSI KORUMALI TiP

Ozellikler
X ekseni |Y ekseni |Z ekseni |R ekseni
Menzil (mm) 600
Maksimum yiik (kg) 8
Tekrar edebilirlik T (XYZ:mm) (R:°) +/-0,01 +-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 300 300 200 [300 J—
ozellikleri Rotasyon araligi (°) +/-130 +/-145 +/-360
Yavaslama Hiz azaltici Harmonik siricl Harmonik sirici Vidali mil Harmonik siricil

mekanizmasi  (fletim yontemi |Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eslesme
Hiz azalticidan cikisa Dogrudan eslesme

AC servo motor cikisi (W) 400 200 200 200
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 8,4 23 1,7 1.700
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile 2 (saniye) 0,56

R ekseni izin verilen atalet hareketi> (kgm?) 0,3

Koruma sinifi IP65 (IEC 60529) ile esdeger

Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2 x 20

Kullanic tiipii (Dis ¢ap) 26 x 3

Hareket limit ayari 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)

Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Secenek: 5, 10

Agirhik (kg) (Robot kablo harig) Z ekseni 200 mm: 29, Z ekseni 300 mm: 30

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)

*2  Karsilikli olarak 25 mm dikey yonde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.

*3  Ivme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

*4  Korlk bolgesinin dogrudan su puskirtmeye maruz kaldigi durumlarda robotlari kullanmayin. Su disindaki diger sivilarin sigramasina dayanikli yapilarla ilgili daha
fazla bilgili icin Omron satis temsilcinize danigin.

Kontrol6r
Kontrolor Gig tiiketimi (VA) Galisma metodu
YRC 1.700 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparig bilgisi

Aciklama Model

SCARA Menzil: 600 mm, Dikey Vurus: 200 mm, Maksimum yuk: 8 kg, Koruma sinifi: IP65 R6YXGP600200YRCR3
SCARA Menzil: 600 mm, Dikey Vurus: 300 mm, Maksimum ylk: 8 kg, Koruma sinifi: IP65 R6YXGP600300YRCR3
Boyutlar

Kullanic kablosu igin konnektdr
(1-20 aras! kullanilabilir, kablo kelepgesi boyutu:16 - 18)

250
Kullanimadiginda, birlikte verilen bagliklar
kullanarak kapall tutun. &
p— :,i J, 5 E < & 25H7+3021
=] 2+ © 72 h7 0,03
W20 N[ 4-011
Kullanici tiipii 2 162 Montaj icin 4 adet M10 civata kullanilir
Kullanici tiipii 3 (@6 mavi) 222 16
(Taban boyutu)
81 300 300 176 L oksent g okl KN Ve R oo onur
53] 114 151 (Kol doniisii sirasinda maksimum 300) ————— eresndafaziiskis yokiur
6300 mm 785 i
urug } P—
! 710 (Kol doniisii sirasinda
\Z/qu(l)Jg mm 685 PN maksimum 760)
479
= 373 Kullanici kablolamast icin konnektdr

(1 - 20 aras kullanilabilir, kablo
kelepgesi boyutu:16 - 18)
Kullaniimadiginda, birlikte verilen
basliklar kullanarak kapalt tutun.

351 *

81
283 1L J ®38 (Hava tahliye tiipii
245 ———— ?F — 259 Bir honuar;/?)agla;\: vel!j bﬂnu

 ——— 187 su ile toza maruz kalmayan

91 = 159 bir konuma uzatin.
Xekseni biresen hava ama port (@6) 3
? E 0 N

7Z ekseni alt ug mekanik
durdurucu konumu

117,6+/-2

0

Sag kollu sistem icin ¢aligma bolgesi

+ Robotun, yukarida gosterilen galisma bélgesi
icinde taban flans!, robot kablosu, yiv yuvasi
ve koriiklerin birbirlerini etkileyebilecekleri bir
konumda kullanilamayacagini unutmayin.

* X ekseni mekanik durdurucu konumu: 132°

*Y ekseni mekanik durdurucu konumu: 147°
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OMmRON

R6YXGHPG600 xG SERisi - TOzA VE NEME KARSI KORUMALI TiP

Ozellikler

X ekseni |Y ekseni |Z ekseni [R ekseni

Menzil (mm) 600
Maksimum yiik (kg) 18
Tekrar edebilirlik ' (XYZ:mm) (R:°) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 200 400 200 |400 ——
Gzellikleri Rotasyon arahgi (°) +/-130 +/-150 +/-360
Yavasglama Hiz azaltici Harmonik sirici Harmonik siricl Vidal mil Harmonik sirici
mekanizmasi  [fletim yontemi |Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eslesme

Hiz azalticidan ¢ikisa Dogrudan eslesme
AC servo motor ¢ikigi (W) 750 |400 400 200
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 7,7 2,3 |1,7 920
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile 2 (saniye) 0,57
R ekseni izin verilen atalet hareketi> (kgm?) 1,0

Koruma sinifi #

IP65 (IEC 60529) ile esdeger

Kullanici kablolamasi (sq x pcs)

0,2x 20

Kullanici tiipii (Dis cap)

@6 x 3

Hareket limit ayari

1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)

Robot kablo uzunlugu (m)

Standart: 3,5 Secenek: 5, 10

Agirlik (kg) (Robot kablo harig)

Z ekseni 200 mm: 48, Z ekseni 400 mm: 50

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)

*2  Karslilikl olarak 25 mm dikey y6nde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.

*3 lvme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

*4  Korlk bolgesinin dogrudan su puskirtmeye maruz kaldigi durumlarda robotlari kullanmayin. Su disindaki diger sivilarin sigramasina dayanikli yapilarla ilgili daha
fazla bilgili icin Omron satis temsilcinize danigin.

Kontrol6r

Kontrolor Giig tiiketimi (VA) Galisma metodu

YRC 2.500 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparis bilgisi

Aciklama Model
SCARA Menzil: 600 mm, Dikey Vurus: 200 mm, Maksimum yiik: 18 kg, Koruma sinifi: IP65 R6YXGHP600200YRCR3
SCARA Menzil: 600 mm, Dikey Vurus: 400 mm, Maksimum yik: 18 kg, Koruma sinifi: IP65 R6YXGHP600400YRCR3

Boyutlar

Kullanici kablosu igin konnektor
(1 - 20 aras! kullanilabilir, kablo kelepgesi boyutu: @16 - 18)

Kullaniimadiginda, birlikte verilen bagliklari

161

kullanarak kapali tutun.

S 3 =27 I S el ¢25H74§oz1
o I ®90 h7 -0,035
Kullanici tiipii 1 (@6 siyah
- 0| 145 4-014
[K“"a"'c' {3pl2 (@6 kurmz 75 Montaj igin 4 adet M12 civata kullanili
Kullanic tiipii 3 (@6 mavi 260 16
Not. iginda, birlikte verilen tipayi takin. (Taban boyutuj*
'I;IS disli vida deliklerinin her bir
90 400 200 201 ; K R ekseni orijin k
63 128 175 (Kol déniisii sirasinda maksimum 300) Z ekseni ug sekli o a7 \ngsl;")‘lglwlﬁ onme
Z400 mm 1.000 e
Vurug f
I
Z200mm 800 ‘ | 813
Vurug il L—— (Kol déniisti sirasinda maksimum 920) i
|
568 i
U ES |
T 9 | t(1ullazr6|0| kabk)lﬁlmalﬁbigin llzoglnektér
368 I — | e - 20 aras! kullanilabilir, kablo
o e (™ sitmemetn | AR b
o \M%G iC: i éi 2545 su ile toza maruz kal Kullaniimadiginda, birlikte verilen
188,742 N ©90 h7 K = 219 bir konuma uzatin. J basliklan l;uzlsanarak kapalt tutun.
5 5 Y ekseni biresen hava atma portu (¢6) g 9 N ’ - L
80
=S 60 Sag kollu sistem igin calisma bdlgesi
088 = 0 M4 topraklama terminali 2 AR 40
NN . . . * Robott karida gosteril I olgesi
g g Z ekseni alt ug mekanik durdurucu konumu Kullanctipi 1 (6 siyah) // /o | |aq 0 i(}ﬁ'l d‘;‘:’a‘bé’ﬁ ﬂaarll'ls.?. ?gz;”k:glggf’;;e ;’Svgaesf'
K

Kullaniimadiginda, birlikte verilen tipay: takin.

Kullanici tipd 2 (6 kimizz),

2

Kullanici tipi 3 (#6 mavi

ve koriiklerin birbirlerini etkileyebilecekleri

bir konumda kullanilamayacagini unutmayin.
+ X ekseni mekanik durdurucu konumu: 132°
+Y ekseni mekanik durdurucu konumu: 152°
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OmRON

R6YXGP700 xG SERisi - TOZA VE NEME KARSI KORUMALI TiP

Ozellikler
X ekseni |Y ekseni |Z ekseni |R ekseni

Menzil (mm) 700
Maksimum yiik (kg) 18
Tekrar edebilirlik ' (XYZ:mm) (R:°) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 300 400 200 [400 J—
ozellikleri Rotasyon araligi (°) +/-130 +/-150 +-360
Yavaslama Hiz azaltici Harmonik siricl Harmonik sirici Vidali mil Harmonik siricil
mekanizmasi  (fletim yontemi |Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eslesme

Hiz azalticidan cikisa Dogrudan eslesme
AC servo motor cikisi (W) 750 400 400 200
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 8,4 23 1,7 920
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile 2 (saniye) 0,52
R ekseni izin verilen atalet hareketi> (kgm?) 1,0
Koruma sinifi IP65 (IEC 60529) ile esdeger
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2 x 20
Kullanic tiipii (Dis ¢ap) 26 x 3
Hareket limit ayari 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)
Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Secenek: 5, 10
Agirhik (kg) (Robot kablo harig) Z ekseni 200 mm: 50, Z ekseni 400 mm: 52

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)

*2  Karslilikl olarak 25 mm dikey y6nde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.

*3 lvme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

*4  Korlk bolgesinin dogrudan su puskirtmeye maruz kaldigi durumlarda robotlari kullanmayin. Su disindaki diger sivilarin sigramasina dayanikli yapilarla ilgili daha
fazla bilgili icin Omron satis temsilcinize danigin.

Kontrol6r

Kontrolor Gig tiiketimi (VA) Galisma metodu

YRC 2.500 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparig bilgisi

Aciklama Model
SCARA Menzil: 700 mm, Dikey Vurus: 200 mm, Maksimum yulk: 18 kg, Koruma sinifi: IP65 R6YXGP700200YRCR3
SCARA Menzil: 700 mm, Dikey Vurus: 400 mm, Maksimum ylk: 18 kg, Koruma sinifi: IP65 R6YXGP700400YRCR3

Boyutlar

Kullanicr kablosu igin konnektor
(1- 20 arasi kullanilabilir, kablo kelepgesi boyutu:16 - 18)

Kullanimadidinda, birlikte verilen basliklari

kullanarak kapall tutun. o
e o | 8 s s 25 H7 Dot
[ 1 g N (690 h7 Boss
- 0| 145 4-014
Kullanic: iipti 2 (6 kirmizi) H‘—J L
Kulen tipi 3 (06 mavi 75, ”50 ® Montaj iin 4 adet M12 civata kullanilir
Not. K biriikte verilen tipay! takin. Taban boyutu
90 400 300 201 " - konumu ve R ekseni orijin konumu
63] 128 175 (Kol déniisii sirasinda maksimum 300) Z ekseni ug sekli ra5inga faz liskist yoktur.
Z 400 mm 1.000 i
Vurus r
[
i
Z200mm 800 . —— 813 (Kol donusti sirasinda maksimum 920)
Vurug /\
\ 568 |
| A
368 | ! ﬂ 99 \ ﬁullgralm kabLoIﬁmalsﬁin lIzotr)mlnektiir
= ©38 (Hava tahliye tiipi) - 20 arasi kullanilabilir, kablo
1 339,5 016 -
324 ﬁ_ 1l 5 Bir hortum baglayin ve bunu kelepgesi b°¥“‘”“°1.6. 18) -
o t‘ée 107 - A 54,5 su ile toza maruz kal Kullanimadiginda, birlikte verilen
188,7+/-2 N — 90 h7 219 bir konuma uzatin. basliklari kapali tutun.
2 2 i / 128
ElE 5= 3 1869
0 *E E I‘E 0 M4 topraklama terminali 2 28
E § Z ekseni alt ug mekanik durdurucu konumu Kullanict iipii 1 (6 siyah) b5l | lao 0
S

Kullanimadidinda, birlikte verilen tipayi takin.

Kullanici tiipti 2 (@6 kirmizi
Kullanici tiipii 3 (@6 mavi)

109°

$Sag kollu sistem igin caligma bolgesi

+ Robotun, yukarida gésterilen calisma bolgesi
icinde taban flangl, robot kablosu, yiv yuvasi
oriiklerin birbirlerini etkil i i bir
konumda kullanilamayacagini unutmayin.
* X ekseni mekanik durdurucu konumu: 132°

o +Y ekseni mekanik durdurucu konumu: 152°
7N
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OMmRON

R6YXGP800 xG SERisi - TOZA VE NEME KARSI KORUMALI TiP

Ozellikler

X ekseni |Y ekseni |Z ekseni [R ekseni

Menzil (mm) 800
Maksimum yiik (kg) 18
Tekrar edebilirlik T (XYZ:mm) (R:°) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 400 400 200 |400 ——
Gzellikleri Rotasyon arahgi (°) +/-130 +/-150 +/-360
Yavasglama Hiz azaltici Harmonik sirici Harmonik siricl Vidal mil Harmonik sirici
mekanizmasi  [fletim yontemi |Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eslesme

Hiz azalticidan ¢ikisa Dogrudan eslesme
AC servo motor ¢ikigi (W) 750 |400 400 200
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 9,2 2,3 |1,7 920
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile 2 (saniye) 0,58
R ekseni izin verilen atalet hareketi> (kgm?) 1,0
Koruma sinifi # IP65 (IEC 60529) ile esdeger
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2 x 20
Kullanici tiipii (Dis ¢ap) 26 x 3

Hareket limit ayari

1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)

Robot kablo uzunlugu (m)

Standart: 3,5 Secenek: 5, 10

Agirlik (kg) (Robot kablo harig)

Z ekseni 200 mm: 52, Z ekseni 400 mm: 54

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)

*2  Karsilikli olarak 25 mm dikey yonde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.

*3  lvme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

*4  Korlk bolgesinin dogrudan su puskirtmeye maruz kaldigi durumlarda robotlari kullanmayin. Su disindaki diger sivilarin sigramasina dayanikli yapilarla ilgili daha

fazla bilgili icin Omron satis temsilcinize danigin.

Kontrol6r
Kontrolor Giig tiiketimi (VA) Galisma metodu
YRC 2.500 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparis bilgisi

Aciklama Model
SCARA Menzil: 800 mm, Dikey Vurus: 200 mm, Maksimum yiik: 18 kg, Koruma sinifi: IP65 R6YXGP800200YRCR3
SCARA Menzil: 800 mm, Dikey Vurus: 400 mm, Maksimum yik: 18 kg, Koruma sinifi: IP65 R6YXGP800400YRCR3

Boyutlar

Kullanicr kablosu igin konnektdr
(1-20 arasl kullanilabilir, kablo kelepgesi boyutu: 16 - 18)

Kullanilmadiginda, birlikte verilen basliklari
kullanarak kapal tutun.

58 <
—— & S 025 H7 021
| = g o9 n7 So3s
0| 145 4-914 &
/ 75 N Montaj icin 4 adet M12 civata kullanilir < 5
260 |16 TN
‘ sinda. bil : (Taban boyutu “*Vi 6-M5 x 08 Derinlk 11
Not. K birlikte verilen tipayr takn. Q!’ 1%’;‘ {?‘lég,d[)e%ri\"l"rﬂ_‘, -
90 400 400 201 * igli vida deli ennm“ er bir
63] 128 175 (Kol doniisii sirasinda maksimum 300) Zekseni ug sekli Zgﬂyﬁiﬁﬁtny‘gkqmko"umu
Z 400 mm 1.000 Sl
Vurug i
i
7200mm 800 i 813 (Kol déniisii sirasinda maksimum 920)
Vurug f/_\
=
L 476
440 T 99 \ ﬁullgralm kabLo\ﬁmalsg?in lI:oglnektér
368 2 ™ 1 38 (Hava tahliye tiipii) - 20 aras kullanilabilk, kablo
324 | 3395 Bir hortum baglayin ve bunu w
] =0 = = ] e N
188,7+/-2 == —e ®90 h7 Ir konuma uzatin. ‘ 128 "
EERME=: : b 119
EER %% Y i bien v ana gt (06 =K
0 »2 g £ %ﬂ,#, 0 M4 topraklama terminali_J LA § 28
NS 9\1\2 ekseni alt ug mekanik durdurucu konumu Kulani tipi 1 (@6 siah) //oc| | |40 0
S8 . - ’ Kullanici tipi 2 (6 kimizi
| :EJ Kullanimadiginda, biriikte verilen tipayi takin. Kullniortipi 3 (6 mai
)
irenTan 1 |4
U | =
-]

Sag kollu sistem igin galigma bélgesi

* Robotun, yukarida gdsterilen galisma bolgesi

iginde taban flans!, robot kablosu, yiv yuvasi
ve koriiklerin birbirlerini etkileyebilecekleri bir
konumda kullanilamayacagini unutmayin.

* X ekseni mekanik durdurucu konumu: 132°
*Y ekseni mekanik durdurucu konumu: 152°
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R6YXGP900 xG SERisi - TOZA VE NEME KARSI KORUMALI TiP

OmRON

Ozellikler
X ekseni |Y ekseni |Z ekseni |R ekseni

Menzil (mm) 900
Maksimum yiik (kg) 18
Tekrar edebilirlik ' (XYZ:mm) (R:°) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 500 400 200 |400 -
ozellikleri Rotasyon araligi (°) +/-130 +/-150 +-360
Yavaslama Hiz azaltici Harmonik siricl Harmonik sirici Vidali mil Harmonik siricil
mekanizmasi  (fletim yontemi |Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eslesme

Hiz azalticidan cikisa Dogrudan eslesme
AC servo motor cikisi (W) 750 400 400 200
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 9,9 23 1,7 920
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile 2 (saniye) 0,59
R ekseni izin verilen atalet hareketi> (kgm?) 1,0
Koruma sinifi IP65 (IEC 60529) ile esdeger
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2 x 20
Kullanic tiipii (Dis ¢ap) 26 x 3
Hareket limit ayari 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)
Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Secenek: 5, 10
Agirhik (kg) (Robot kablo harig) Z ekseni 200 mm: 54, Z ekseni 400 mm: 56

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)

*2  Karsilikli olarak 25 mm dikey yonde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.

*3  Ivme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

*4  Korlk bolgesinin dogrudan su puskirtmeye maruz kaldigi durumlarda robotlari kullanmayin. Su disindaki diger sivilarin sigramasina dayanikli yapilarla ilgili daha
fazla bilgili icin Omron satis temsilcinize danigin.

Kontrol6r
Kontrolor Gig tiiketimi (VA) Galisma metodu
YRC 2.500 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparig bilgisi

Aciklama Model
SCARA Menzil: 900 mm, Dikey Vurus: 200 mm, Maksimum yuik: 18 kg, Koruma sinifi: IP65 R6YXGP900200YRCR3
SCARA Menzil: 900 mm, Dikey Vurus: 400 mm, Maksimum yik: 18 kg, Koruma sinifi: IP65 R6YXGP900400YRCR3

Boyutlar

Kullanici kablosu igin konnektor
(1-20 aras! kullanilabilir, kablo kelepgesi boyutu: @16 - 18)

Kullanimadi§inda, birlikte verilen basliklari
kullanarak kapal tutun.

161

o O
8 j S 8 ;
i [ [ o [N = ©25 H7+Un‘oz1
- . <A 990 h7 -0.035
Kullanic tiipii 1 (6 siyah 50| 145 4-014
{Kullanla tiipii 2 (2 6 kimizi) 75 Montaj icin 4 adet M12 civata kullanilir
lipi i 260 16
Not. Ki birlikte verilen tipayi takin. (Taban boyutu)
90 400 500 201 *M5 d\§\ividaRdell(\K\erjnin he; bir
Zekseni ug skl KOTUMi Ve R skseni ot konumu
63] 128 175 (Kol dénilsil sirasinda maksimum 300) Fresnda e skt v
Z400 mm 1.000 i
Vurug i
i
Z200mm 800 o — 813 (Kol donisti sirasinda
Vurug f/\ maksimum 920)
568
=
368 ) 99 ;(1ull%|0| kab\kolﬁma‘&bi.?jn :éoglneklﬁr
. ®38 (Hava tahliye tiipi) - 20 aras kullanilabilr, xablo
32471 F | 3395 Bir hortum bagfayin ve bunu Kelepesi b°¥”*”““.6.' 18) .
o i i 12545 su ile toza maruz kalmayan Kullaniimadiginda, birlikte verilen
. 86101 T bir konuma uzatin. asliklar apall tutun.
N 219’ baslikl kapal
188,742 15— 990 h7 ! e
2 3 e ' & 119 $Sag kollu sistem igin calisma bolgesi
EER . @
o & i inali Fe + Robotun, yukarida gésterilen galisma bolgesi
0-g 8 = . - 0 M4 topraklama terminali_s//4 2 i !abgn ﬂa,"%‘x%qb,ﬂt ka‘blg:u‘,ﬁyw yuvg "
NIN I Z ekseni alt ug mekanik durdurucu konumu Kullne tipd 1 (@6 shah) // o | |ag 0 v kort:jklel?r}lblrtl)lr\enm etk_\leyeblletceklen bir
ne e onumda Kullanilamayacagini unutmayin.
<8r § | ',fl Kullanimadiginda, birlikte verilen tipay takin. Eu::amcng !‘2 06 k'"“.'Z' « X ekseni mekanik durdurucu konumu: 132°
= llanici tpi 3 (&6 mavi) *Y ekseni mekanik durdurucu konumu: 152°
T
i enram | (B
(A |
sseane
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OMmRON

R6YXGP1000 xG SERisi - TOzZA VE NEME KARSI KORUMALI TiP

Ozellikler

X ekseni |Y ekseni |Z ekseni [R ekseni
Menzil (mm) 1.000
Maksimum yiik (kg) 18
Tekrar edebilirlik ' (XYZ:mm) (R:°) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Eksen Kol uzunlugu (mm) 600 400 200 |400 ——
Gzellikleri Rotasyon arahgi (°) +/-130 +/-150 +/-360
Yavasglama Hiz azaltici Harmonik sirici Harmonik siricl Vidal mil Harmonik sirici

mekanizmasi  [fletim yontemi |Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eslesme
Hiz azalticidan ¢ikisa Dogrudan eslesme

AC servo motor ¢ikigi (W) 750 |400 400 200
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 10,6 2,3 |1,7 920
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile 2 (saniye) 0,59

R ekseni izin verilen atalet hareketi> (kgm?) 1,0

Koruma sinifi # IP65 (IEC 60529) ile esdeger

Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2 x 20

Kullanici tiipii (Dis ¢ap) 26 x 3

Hareket limit ayar 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)

Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Secenek: 5, 10

Agirlik (kg) (Robot kablo harig) Z ekseni 200 mm: 56, Z ekseni 400 mm: 58

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)

*2  Karsilikli olarak 25 mm dikey yonde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.

*3  lvme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

*4  Korlk bolgesinin dogrudan su puskirtmeye maruz kaldigi durumlarda robotlari kullanmayin. Su disindaki diger sivilarin sigramasina dayanikli yapilarla ilgili daha
fazla bilgili icin Omron satis temsilcinize danigin.

Kontrol6r
Kontrolor Giig tiiketimi (VA) Galisma metodu
YRC 2.500 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparis bilgisi

Aciklama Model

SCARA Menzil: 1.000 mm, Dikey Vurus: 200 mm, Maksimum yiik: 18 kg, Koruma sinifi: IP65 R6YXGP1000200YRCR3
SCARA Menzil: 1.000 mm, Dikey Vurus: 400 mm, Maksimum yik: 18 kg, Koruma sinifi: IP65 R6YXGP1000400YRCR3
Boyutlar

Kullanic kablosu igin konnektdr
E - 20 aras! kullanilabilr, kablo
elepgesi boyutu:16 - 18)

lqlnda‘ birlikte verilen

Kullaniimadi

basliklar kullanarak kapall tutun. <‘§
=08 | o 0
i ’m N B ¢25H7+00021
I o) (@90 h7 -0,035
145 4-914 N
75 Montaj igin 4 adet M12 civata kullanilir 'Cb,b
260 16 2
Taban boyutu
6-M5 x 0.8 Derinlk 11
e
90 400 600 201 *M5 disli vida deliklerinin her bir
R
.63 128 175 (Kol ddniisi sirasinda maksimum 300) Zekseni ug sekli fonort @ R Sheen s konumo
Z400mm 1.000; —
Vurug [
I
2200mm 800 { 813 (Kol doniisti sirasinda maksimum 920)
Vurug /ﬁ
\ 568
440 476
o] =) p— (s s g oy
4 ava tahliye tiipii - el are \
324 i 3395 Bir hortum bagla;lm vepbunu kelepgesi boyutu@16 - 18) _
5 5 2545 suile toza maruz kalmayan i Kullanimadiginda, birlikte verilen 9
188,742 = 219 bir konuma uzatin. ‘ i bagliklari kapali tutun. B
' B X eksenibi NN 128
S S %9 Sag kollu sistem icin calisma bolgesi
CEE i 60
0 23 0 MM toprakiama tenminall * 40 * Robotun, yukarida gdsterilen calisma bolgesi
NN inii i 0 iginde taban flans1, robot kablosu, yiv yuvasi
88 Eﬂ:::::z: Ep‘fl gilm':u 25| 140 ve kbriiklerin birbirlerin etiileyebilecekleri
Ki & i i bir konumda kullanilamayacagini unutmayin.
bifde verlen iy fakn. Kullanic tipti 3 (06 mavi) + X ekseni mekanik durdurucu konumu: 132°

*Y ekseni mekanik durdurucu konumu: 152°

ey
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R6YXX1200 x sErisi

OmRON

zellikler

X ekseni |Y ekseni |Z ekseni |R ekseni
Menzil (mm) 1.200
Maksimum yiik (kg) 50
Tekrar edebilirlik ' (XYZ:mm) (R:°) +/-0,05 +/-0,02 +/-0,005
Eksen Kol uzunlugu (mm) 600 600 400 -
ozellikler Rotasyon araligi (°) +/-125 +/-150 +-360
Yavaslama Hiz azaltici Uydu disli Uydu disli Vidali mil Harmonik siricil
mekanizmas!  [fletim yéntemi |Motordan hiz azalticiya |Dogrudan eslesme Zamanlama seridi iletimi|Zamanlama seridi iletimi
Hiz azalticidan gikisa Dogrudan eslesme
AC servo motor cikisi (W) 900 |800 600 400
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 7.4 0,75 600
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile 2 (saniye) 0,91
R ekseni izin verilen atalet hareketi> (kgm?) 2,45
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2 x 20
Kullanici tiipii (Dis ¢ap) 26 x3
Hareket limit ayari 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)
Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Segenek: 5, 10
Agirhik (kg) (Robot kablo harig) 124
*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)
*2  Karslilikli olarak 25 mm dikey yénde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.
*3 lvme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.
Kontrolor
Kontrolor Giig tiiketimi (VA) Calisma metodu
YRC 2.500 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma
Siparig bilgisi
Aciklama Model
SCARA Menzil: 1.200 mm, Dikey Vurus: 400 mm, Maksimum yik: 50 kg. R6YXX1200400YRCR2
Boyutlar

Kullancr kabloamasi iin @
sub konnekior G
(1 - 20 aras llaniabil)

E % =
4 Lol [
9 ) @ @
3 \ kA(MBL
o
P . &
Kullanici tiipii 1 (@ 6 siyah) < £4
Kullanici tiipii 2 (@ 6 kirmizi) 103 .
m - W
Kullanici tiipii 3 (@ 6 mavi) 140 m 8 ‘zgm igin 14 adot
252 (Taban boyutu) 4 cwvata kullaniir

10 | 20 \2X2:M4 x 07, Dernk 10 [ . '

T
$ 95 (Kars taraf icin de ayn)

|
wl— L] Mg ||

02552 B

M16 x 2 Derinlik 25

H

Kullanici tiipii 1 (@ 6 siyah)

alisma bolgesi

M4 topraklama terminali

Kullanici tiipii 2 (@ 6 kirmizi)

Kullanici tiipii 3 (@ 6 mavi)

4007 ekseni vurusu
u‘mﬁ
T

—r

(1 - 20 arasi kullaniabilir)

Kullanici kablolamas! gin d-sub konnektdr

SCARA robotlari
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OMRON
R6YXC180 Temiz Tip

Ozellikler

X ekseni |Y ekseni |Z ekseni [R ekseni

Menzil (mm) 180
Maksimum yiik (kg) 1
Tekrar edebilirlik ' (XYZ:mm) (R:°) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Eksen ozellikleri Kol uzunlugu (mm) 71 109 100 -

Rotasyon araligi (°) +/-120 +/-140 - +/-360
AC servo motor ¢ikigi (W) 50 30 30 30
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 3,3 0,7 1.700
Standart devir siiresi: 0,1 kg yiik ile 2 (saniye) 0,42
R ekseni izin verilen atalet hareketi> (kgm?) 0,01
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,1x8
Kullanici tiipii (Dis ¢ap) @3 x2
Hareket limit ayari 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)
Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Segenek: 5, 10
Agirlik (kg) (Robot kablo harig)™ 6,5
Robot kablo agirlig 1,5 kg (3,5m), 2,1 kg (5 m), 4,2 kg (10 m)
Temizlik derecesi SINIF 10 (0,1 mikron tabanlr)
Giren hava (N I/min) 30

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)

*2  Karslilikli olarak 25 mm dikey yonde ve 100 mm yatay yonde hareket ederken.
*3  lvme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

*4  Toplam robot agirligi, robot gévdesi ile kablo agirliklarinin toplamidir.

Kontrol6r

Kontrolor Giig tiiketimi (VA) Calisma metodu

YRC 500 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma
Siparis bilgisi

Aciklama Model

SCARA Menzil: 180 mm, Dikey Vurus: 100 mm, Maksimum yuk: 1 kg, Koruma sinifi: C10 R6YXC180100YRCRO

Boyutlar

9 pinli kullanici kablosu igin D-sub 0l 4-07

(1 - 8 numaralara uyarlanmigtir) jLsrLj Montajicin 4 M6 civata kullaniir
@ '

3 =
Kullanici tiipleri 1 (Dikenli §3) 05 125
Kullanici tiipleri 2 (Dikenli @3)
m 109 71 Sol kollu sistem icin calisma bilgesi menzili Sag kollu sistem icin calisma bilgesi menzili
45 500
484 (Kollar 510

/\ dondiigiinde)

335

H 223 o
s B s 9 pinli kullanict kablosu igin D-sub
3 5 p 4
é -§_§ 2 = L 183 (1 - 8 numaralara uyarlanmistir)
= £ -g.g [ + Ly Kapak ig alim borusu (birlesik bolge 08)
5 55 g ik -]:E o X,Y,R eksenleri birlesen bolge alim borusu (bilesik bolge 06)
£ ==
z __‘ Kapak 7 = Kullanici tiipleri 2 (birlesik bélge 03)
= t z = Kullanici tiipleri 1 (birlesik bolge 03)
3 =3
o oo
o30n7S gl 7% |
307-0,021 L@J M3 topraklama
terminali
X, Y eksen orijin noktasi,
4-M3x 0,5 Derinlik 6 16 24 010H7 +%,U|5 Derinlik 2 taban 6n yiizeyine gore

Kullanici arag montaj deligi 0°+5° konumundadir

Z R 4 ° 5
N4 :
4 | il
o o
e
Kullanici araci montaj flans orta cizgisi, R ekseni X ekseni ve Y ekseni orijin konumlari
orijin noktas ile +/-5° goreli Orijine geri donme iglemi gerceklestirirken, ekseni yukaridaki

Z ekseni mekanik konumdan saat yéniiniin aksinde hareket ettirin.
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R6YXC220 tewmiz Tip

OmRON

zellikler

X ekseni |Y ekseni |Z ekseni |R ekseni

Menzil (mm) 220
Maksimum yiik (kg) 1
Tekrar edebilirlik ' (XYZ:mm) (R:°) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Eksen ozellikleri Kol uzunlugu (mm) 111 109 100 -

Rotasyon araligi (°) +/-120 +/-140 - +/-360
AC servo motor cikisi (W) 50 30 30 30
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 3,4 0,7 1.700
Standart devir siiresi: 0,1 kg yiik ile 2 (saniye) 0,45
R ekseni izin verilen atalet hareketi> (kgm?) 0,01
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,1x8
Kullanici tiipii (Dis ¢ap) a3 x2
Hareket limit ayari 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)
Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Segenek: 5, 10
Agirlik (kg) (Robot kablo harig)™ 6,5
Robot kablo agirlig 1,5 kg (3,5m), 2,1 kg (5 m), 4,2 kg (10 m)
Temizlik derecesi SINIF 10 (0,1 mikron tabanli)
Giren hava (N I/min) 30

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)

*2  Karsllikli olarak 25 mm dikey yénde ve 100 mm yatay yonde hareket ederken.

*3 lvme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

*4  Toplam robot agirligi, robot gévdesi ile kablo agirliklarinin toplamidir.

Kontrol6r

Kontrolor Giig tiiketimi (VA) Calisma metodu

YRC 500 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparig bilgisi

Aciklama

Model

SCARA Menzil: 220 mm, Dikey Vurus: 100 mm, Maksimum yuk: 1 kg, Koruma sinifi: C10

R6YXC220100YRCRO

Boyutlar

9 pinli kullanici kablosu igin D-sub

4-07

15 92
(1 - 8 numaralara uyarlanmistir) Montaj cin 4 M6 cvata kullanilir
S ame
NI, Sk
3 | [
Kullanici tiipleri 1 (Dikenli @3) 40,5 125
Kullanic! tiipleri 2 (Dikenli @3)
44 109 11 Sag kollu sistem icin calisma bolgesi menzili
45 500
484 (Kollar 510
/— \ dondiiginde)
335
=
=
s
g o
é 23 gl AL 9 pinli kullanici Kablosu igin D-sub
g £5 % pH/ (1 - 8 numaralara uyarlanmistir)
S 955 § § £ Kapak i alim borusu (birlesik bélge 08)
E = F
] ‘M - X, Y, R eksenler birlesen bolge alim borusu (bilesik bolge 06)
H
0 @ H
030h7 0021 3|
EIS
0
o LZiJ M3 topraklama
4-M3x 0,5 Derinlik 6 16 24 B10H7 40,015 Derinlik 2 terminali
Kullanici arag montaj deligi ET 53 1/ 4-M3 x 0.5 Derinlik 6
1 :

26
I

(s

] -

A\t
Z ekseni mekanik

53| 53

26

Kullanici arac montaj flans orta cizgisi, R ekseni
orijin noktast ile +/-5° goreli

X, Y eksen orijin noktasl,
taban on yiizeyine gore
0°:5° konumundadir

X ekseni ve Y ekseni orijin konumlarn

Orijine geri dénme islemi gerceklestirirken, ekseni yukaridaki
konumdan saat yoniiniin aksinde hareket ettirin.

SCARA robotlari


("1:1:20578")


OMRON
R6YXC500 Temiz Tip

Ozellikler

X ekseni |Y ekseni |Z ekseni [R ekseni

Menzil (mm) 500
Maksimum yiik (kg) 10
Tekrar edebilirlik ' (XYZ:mm) (R:°) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,005
Eksen ozellikleri Kol uzunlugu (mm) 250 250 200 |300 -

Rotasyon araligi (°) +/-120 +/-142 - +/-360
AC servo motor ¢ikigi (W) 400 200 200 100
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 4,9 1,7 876
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile 2 (saniye) 0,53
R ekseni izin verilen atalet hareketi> (kgm?) 0,12
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2x 20
Kullanici tiipii (Dis ¢ap) 6 x3
Hareket limit ayari 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)
Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Segenek: 5, 10
Agirlik (kg) 31
Temizlik derecesi SINIF 107%
Giren hava (N I/min) 607°

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)

*2  Karslilikli olarak 25 mm dikey yonde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.
*3  Ivme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

*4  Per 1 cf (0,1 mikron tabanh), vakumlu Ufleyici kullanildiginda.

*5 Gerekli alma miktari, kosullara ve ortama bagli olarak degisiklik gosterir.

Kontrolor
Kontrolor Giig tiiketimi (VA) Galisma metodu
YRC 1.500 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparis bilgisi

Aciklama Model
SCARA Menzil: 500 mm, Dikey Vurus: 200 mm, Maksimum yiik: 10 kg, Koruma sinifi: C10 R6YXC500200YRCR2
SCARA Menzil: 500 mm, Dikey Vurus: 300 mm, Maksimum yik: 10 kg, Koruma sinifi: C10 R6YXC500300YRCR2
Boyutlar

54,5 250

R ekseni doniig A

yariapi

Kullanici tiipleri 2(06 Kirmizi)

Kullanici kablosu icin D-sub konnektorii
(1 - 20 numaralara uyarlanmigtir) 4-011

Montaj igin M10 civata kullanin

MAKS.
940

Z 300 mm vurug

i

Z 200 mm vurug

il ‘

561
2x2-M4x07,
Derinlik 10

(karg! taraf

icin de ayni) 54 20,

NI

X, Y ekseni mekanik durdurucu konumu

£

363

30

2255412 018 S0
068

(1 - 20 numaralara uyarlanmigtir)

090 Hava emilim birlegeni
8 M12 x 1,75 x Derinlik 10 . (012 x 3 parca)
102
— 91
g T 69
i 53
—_ LJJ P 36
0 ] 0
LU
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R6YXC600 Tewmiz Tip

OmRON

zellikler

X ekseni |Y ekseni |Z ekseni |R ekseni

Menzil (mm) 600
Maksimum yiik (kg) 10
Tekrar edebilirlik ' (XYZ:mm) (R:°) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,005
Eksen ozellikleri Kol uzunlugu (mm) 350 250 200 |300 -

Rotasyon araligi (°) +/-120 +/-145 - +/-360
AC servo motor cikisi (W) 400 200 200 100
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 5,6 1,7 876
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile 2 (saniye) 0,56
R ekseni izin verilen atalet hareketi> (kgm?) 0,12
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2x 20
Kullanici tiipii (Dis ¢ap) 26 x3
Hareket limit ayari 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)
Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Segenek: 5, 10
Agirhk (kg) 33
Temizlik derecesi SINIF 107%
Giren hava (N I/min) 607°

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)

*2  Karslilikli olarak 25 mm dikey yonde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.

*3  Ivme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

*4  Per 1 cf (0,1 mikron tabanli), vakumlu Ufleyici kullanildiginda.
*5 Gerekli alma miktari, kosullara ve ortama bagli olarak degisiklik gosterir.

Kontrolor
Kontrolor Gig tiiketimi (VA) Galisma metodu
YRC 1.500 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparig bilgisi

Aciklama Model
SCARA Menzil: 600 mm, Dikey Vurus: 200 mm, Maksimum yik: 10 kg, Koruma sinifi: C10 R6YXC600200YRCR2
SCARA Menzil: 600 mm, Dikey Vurus: 300 mm, Maksimum yik: 10 kg, Koruma sinifi: C10 R6YXC600300YRCR2

Boyutlar

545 250

350

<47 | Kullanic tiipleri 2(96 Kirmizi)

Rekseni donis yangap!

94

i
(©]

Kullanici kablosu i¢in D-sub konnektdrii
(1 - 20 numaralara uyarlanmistir)

Z/300 mm vurug
876

Z 200 mm vurug
™

Montaj icin M10 civata kullanin

MAKS.

940

667,5
560,9
2x2-M4x0.7,
Derinlik 10
(kars! taraf N
icin de ayni) 54 20 X, Y ekseni mekanik durdurucu konumu
“’D’I e } Kullanici kablosu icin D-sub konnektbrii
363 | Dl I 364 (1 - 20 numaralara uyarlanmigtir)
T
| Hava emilim birlegeni
LJ
= - l— T 282 (012 x 3 parca)
225,542 818 ﬂm
068
090
8 M12 % 1,75 x Derinlik 10 102
— 91 69
8 53
Lu 36
———* F 15 0
—
0 UJ 0
SCARA robotlan


("1:1:20578")


OMRON
R6YXC700 Temiz Tip

Ozellikler

X ekseni |Y ekseni |Z ekseni [R ekseni

Menzil (mm) 700
Maksimum yiik (kg) 20
Tekrar edebilirlik ' (XYZ:mm) (R:°) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,005
Eksen ozellikleri Kol uzunlugu (mm) 350 350 200 |400 -

Rotasyon araligi (°) +/-120 +/-145 - +/-360
AC servo motor ¢ikigi (W) 800 400 400 200
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 6,7 1,7 600
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile % (saniye) 0,57
R ekseni izin verilen atalet hareketi> (kgm?) 0,32
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2x 20
Kullanici tiipii (Dis ¢ap) 6 x3
Hareket limit ayari 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)
Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Segenek: 5, 10
Agirlik (kg) 57
Temizlik derecesi SINIF 107%
Giren hava (N I/min) 607°

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)

*2  Karslilikli olarak 25 mm dikey yonde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.
*3  Ivme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

*4  Per 1 cf (0,1 mikron tabanh), vakumlu Ufleyici kullanildiginda.

*5 Gerekli alma miktari, kosullara ve ortama bagli olarak degisiklik gosterir.

Kontrolor
Kontrolor Giig tiiketimi (VA) Galisma metodu
YRC 2.000 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparis bilgisi

Aciklama Model
SCARA Menzil: 700 mm, Dikey Vurus: 200 mm, Maksimum yiik: 20 kg, Koruma sinifi: C10 R6YXC700200YRCR2
SCARA Menzil: 700 mm, Dikey Vurus: 400 mm, Maksimum yik: 20 kg, Koruma sinifi: C10 R6YXC700400YRCR2
Boyutlar

Kullanici tiipleri 1(@6 Siyah) Kullanici kablosu igin D-sub

Kullanic! tiipleri 3(06 Mavi)

Kullanici tiipleri 2(@6 Kirmizi) (1 - 20 numaralara uyarlanmistir)
2
@

58 350 350 " 147
|
Risp\ |
/
< V| basl 7T 185
g e © \ ‘
\
|

) i P Q 0.
Y A\ R ekseni donils yaricapt N og ©
S $ yarigapl £

70 | 80 ‘3-'01‘{_7'
106 93 Montaj icin M12 civata kullanin
MAKS.
956 1020
Z 400 mm vurug /,
756
Z 200 mm vurug
683
586
X, Y ekseni mekanik durdurucu konumu
376 I 7
| I\ — 279 Kullanic! tiipleri 1(@6 Siyah)
[ Hava emilim birleseni Kullanici tiipleri 2(86 Kirmizi)
206412 |3 a (012 x 2 parca)
+/- 022 0 :I W Kullanic tiipleri 3(06 Mavi)
- © 180 | 180
090 160
B ® 140 5| | 1140
N ‘@( P g o
| M12 x 1,75 x Derinlik 10 M4 topraklama terminali
s i E—— 159
s L L g
0 [ —] 1 0 0
119, o Atm birlesimi (912) \ Kullaic kablosu gin D-sub Konnekto
(1 - 20 numaralara uyarlanmistir)
(174) L
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R6YXC800 Temiz Tip

OmRON

zellikler

X ekseni |Y ekseni |Z ekseni |R ekseni

Menzil (mm) 800
Maksimum yiik (kg) 20
Tekrar edebilirlik ' (XYZ:mm) (R:°) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,005
Eksen ozellikleri Kol uzunlugu (mm) 450 350 200 |400 -

Rotasyon araligi (°) +/-120 +/-145 - +/-360
AC servo motor cikisi (W) 800 400 400 200
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 7.3 1,7 600
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile 2 (saniye) 0,57
R ekseni izin verilen atalet hareketi> (kgm?) 0,32
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2x 20
Kullanici tiipii (Dis ¢ap) 26 x3
Hareket limit ayari 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)
Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Segenek: 5, 10
Agirhk (kg) 58
Temizlik derecesi SINIF 107%
Giren hava (N I/min) 607°

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)

*2  Karslilikli olarak 25 mm dikey yonde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.
*3  Ivme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

*4  Per 1 cf (0,1 mikron tabanli), vakumlu Ufleyici kullanildiginda.

*5 Gerekli alma miktari, kosullara ve ortama bagli olarak degisiklik gosterir.

Kontrolor
Kontrolor Gig tiiketimi (VA) Galisma metodu
YRC 2.000 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparig bilgisi

Aciklama Model
SCARA Menzil: 800 mm, Dikey Vurus: 200 mm, Maksimum yuik: 20 kg, Koruma sinifi: C10 R6YXC800200YRCR2
SCARA Menzil: 800 mm, Dikey Vurus: 400 mm, Maksimum yik: 20 kg, Koruma sinifi: C10 R6YXC800400YRCR2
Boyutlar
Kullanic tiipleri 1(@6 Siyah)
Kullanic tiipleri 2(@6 Kirmizi) Kullanici kablosu igin D-sub orli
Kullanici tiipleri 3(@6 Mavi) (1 - 20 numeralara uyaranmigr) s,
58 350 450 @ 147
NE R
g ) lf:gl T ,,,E IS) A Ew e
() = N e
f/ - 7‘_ | =)
\ R ekseni doni y X 4
& ekseni doniis yarigapi £ 70° > o
106 93 Montaj icin M12 civata kullanin
MAX1020
956
Z 400 mm vurug //
756
Z 200 mm vurus
663
586
X, Y ekseni mekanik konumu
376 I 377
‘ \ [ 279 ’ X Kullanici tiipleri 1(06 Siyah)
w1 L 'Hava emilim birlegeni Kullanici tiipleri 2(@6 Kirmizi)
26412 - 022 350 (0122 parge) Kullanici tipleri 3(06 Mavi)
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OMRON
R6YXC1000 Tewmiz Tip

Ozellikler

X ekseni |Y ekseni |Z ekseni [R ekseni

Menzil (mm) 1.000
Maksimum yiik (kg) 20
Tekrar edebilirlik ' (XYZ:mm) (R:°) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,005
Eksen ozellikleri Kol uzunlugu (mm) 550 450 200 |400 -

Rotasyon araligi (°) +/-120 +/-145 - +/-360
AC servo motor ¢ikigi (W) 800 400 400 200
Maksimum hiz (XYZ:m/saniye) (R:°/saniye) 8 1,7 600
Standart devir siiresi: 2 kg yiik ile 2 (saniye) 0,6
R ekseni izin verilen atalet hareketi> (kgm?) 0,32
Kullanici kablolamasi (sq x pcs) 0,2x 20
Kullanici tiipii (Dis ¢ap) 6 x3
Hareket limit ayari 1. Hafif limit 2. Mekanik durdurucu (X, Y, Z eksenleri)
Robot kablo uzunlugu (m) Standart: 3,5 Segenek: 5, 10
Agirlik (kg) 59
Temizlik derecesi SINIF 107%
Giren hava (N I/min) 607°

*1  Bu, sabit ortam sicakligindaki degerdir. (X,Y eksenleri)

*2  Karslilikli olarak 25 mm dikey yonde ve 300 mm yatay yonde hareket ederken.
*3  Ivme katsayisinin ayarlanmasi belirli sinirlara tabidir.

*4  Per 1 cf (0,1 mikron tabanh), vakumlu Ufleyici kullanildiginda.

*5 Gerekli alma miktari, kosullara ve ortama bagli olarak degisiklik gosterir.

Kontrolor
Kontrolor Giig tiiketimi (VA) Galisma metodu
YRC 2.000 Programlama/l/O nokta izleme/Uzaktan kumanda/RS-232C haberlesme kullanarak galistirma

Siparis bilgisi

Aciklama Model
SCARA Menzil: 1.000 mm, Dikey Vurug: 200 mm, Maksimum yiik: 20 kg, Koruma sinifi: C10 R6YXC1000200YRCR2
SCARA Menzil: 1.000 mm, Dikey Vurus: 400 mm, Maksimum yik: 20 kg, Koruma sinifi: C10 R6YXC1000400YRCR2
Boyutlar
Kullanict tiipleri 1(@6 Siyah) . ;
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OmRON

SCARA Robotlari

Siparig bilgi

XG serisi - Standart tip

Seri Menzil |Z ekseni |Yiik Robot RGU |Robot kablosu
(mm) fvurusu |(kg) Robot parga kodu Aksesuarlar Uzunluk (m) [Parca kodu Ayrilabilir
(mm) Arag flangi  [Acik mil
R6Y XG 120 50 1 R6YXG12050YRCRO N.A. N.A. N.A. 2,0 R6YACCX002T1 N.A.
3,5 R6YACCX003T1 N.A.
5,0 RB6YACCX005T1 N.A.
10,0 R6YACCX010T1 N.A.
150 50 1 R6YXG15050YRCRO N.A. N.A. N.A. 2,0 R6YACCX002T1 N.A.
3,5 R6YACCX003T1 N.A.
5,0 RB6YACCXO005T1 N.A.
10,0 R6YACCX010T1 N.A.
180 50 1 R6YXG18050YRCRO N.A. N.A. N.A. 2,0 R6YACCX002T1 N.A.
3,5 RB6YACCX003T1 N.A.
5,0 R6YACCX005T1 N.A.
10,0 R6YACCX010T1 N.A.
220 100 1 R6YXG220100YRCRO [N.A. N.A. N.A. 3,5 R6YACCX003T2 N.A.
5,0 RB6YACCX005T2 N.A.
10,0 R6YACCX010T2 N.A.
XGL 250 150 5 R6YXGL250150YRCRO |R6YACXGLF |R6YACXGLS |N.A. 3,5 RB6YACCX003XGX [ )
5,0 RB6YACCX005XGX [ ]
10,0 R6YACCX010XGX [ )
350 150 5 R6YXGL350150YRCRO |R6YACXGLF |R6YACXGLS |N.A. 3,5 R6YACCX003XGX [ )
5,0 RB6YACCX005XGX [ ]
10,0 R6YACCX010XGX [ )
400 150 5 RBYXGL400150YRCRO [R6YACXGLF |R6YACXGLS |N.A. 3,5 RB6YACCX003XGX [ ]
5,0 R6YACCX005XGX [
10,0 RBYACCX010XGX [ ]
500 150 5 RBYXGL500150YRCRO [R6YACXGLF |R6YACXGLS |N.A. 3,5 RB6YACCX003XGX [ ]
5,0 R6YACCX005XGX [ ]
10,0 RBYACCX010XGX [ ]
600 150 5 R6YXGL600150YRCRO |R6YACXGLF |R6YACXGLS |N.A. 3,5 RB6YACCX003XGX [ )
5,0 RBYACCX005XGX [ ]
10,0 R6YACCX010XGX [ )
XG 500 200 10 R6YXG500200YRCR3 [N.A. N.A. RGU3 (3,5 R6YACCX003XGX [ )
5,0 RB6YACCX005XGX [ ]
10,0 R6YACCX010XGX [ )
300 10 RBYXG500300YRCR3 [N.A. N.A. RGU3 (3,5 RB6YACCX003XGX [ ]
5,0 R6YACCX005XGX [
10,0 RBYACCX010XGX [ ]
600 200 10 RBYXG600200YRCR3 [N.A. N.A. RGU3 (3,5 RB6YACCX003XGX [ ]
5,0 R6YACCX005XGX [ ]
10,0 RBYACCX010XGX [ ]
300 10 R6YXG600300YRCR3 [N.A. N.A. RGU3 (3,5 R6YACCX003XGX [ ]
5,0 RB6YACCX005XGX [ ]
10,0 R6YACCX010XGX [ )
XGH 600 200 20 R6YXGH600200YRCR3 [N.A. N.A. RGU3 (3,5 R6YACCX003XGX [ )
5,0 RB6YACCX005XGX [ ]
10,0 R6YACCX010XGX [ )
400 20 RBYXGH600400YRCR3 [N.A. N.A. RGU3 (3,5 RB6YACCX003XGX [ ]
5,0 R6YACCX005XGX [
10,0 RBYACCX010XGX [ ]
XG 700 200 20 RBYXG700200YRCR3 [N.A. N.A. RGU3 (3,5 RB6YACCX003XGX [ ]
5,0 R6YACCX005XGX [ )
10,0 RBYACCX010XGX [ ]
400 20 R6YXG700400YRCR3 [N.A. N.A. RGU3 (3,5 R6YACCX003XGX [ )
5,0 RB6YACCX005XGX [ ]
10,0 R6YACCX010XGX [ )
800 200 20 R6YXG800200YRCR3 [N.A. N.A. RGU3 (3,5 R6YACCX003XGX [ )
5,0 RB6YACCX005XGX [ ]
10,0 R6YACCX010XGX [ )
400 20 RBYXG800400YRCR3 [N.A. N.A. RGU3 (3,5 RB6YACCX003XGX [ ]
5,0 R6YACCX005XGX [
10,0 RBYACCX010XGX [ ]
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OMRON SCARA Robotlari

Seri Menzil |Z ekseni |Yiik Robot RGU |Robot kablosu
(mm) 2’#‘2"?“ (kg) Robot parca kodu Aksesuarlar Uzunluk (m) [Parga kodu Ayrilabilir
Arag flansi Acik mil
R6Y XG 900 200 20 R6YXG900200YRCR3 [N.A. N.A. RGU3 (3,5 RBYACCX003XGX [ ]
5,0 RBYACCX005XGX [ ]
10,0 RBYACCX010XGX [ ]
400 20 R6YXG900400YRCR3 [N.A. N.A. RGU3 (3,5 RBYACCX003XGX [ ]
5,0 RBYACCX005XGX [ ]
10,0 RBYACCX010XGX [ ]
1.000 |200 20 R6YXG1000200YRCR3 [N.A. N.A. RGU3 (3,5 RBYACCX003XGX [ ]
5,0 RBYACCX005XGX [ ]
10,0 RBYACCX010XGX [ ]
400 20 R6YXG1000400YRCR3 [N.A. N.A. RGU3 (3,5 RBYACCX003XGX [ ]
5,0 RBYACCX005XGX [ ]
10,0 RBYACCX010XGX [ ]
XG serisi - Duvara monte edilen tip
Seri Menzil |Z ekseni |Yiik Robot RGU Robot kablosu
(mm) |vurusu |(kg) Robot parga kodu Aksesuarlar Uzunluk (m)|Parga kodu Ayrilabilir
(mm) Arag flans1  |Acik mil
R6Y XGSW (300 150 5 RBYXGSW300150YRCRO |R6YACXGLF |[R6YACXGLS [N.A. 3,5 RBYACCX003XGS N.A.
5,0 RB6YACCX005XGS N.A.
10,0 RBYACCX010XGS N.A.
400 150 5 R6YXGSW400150YRCRO [R6YACXGLF |R6YACXGLS [N.A. 3,5 R6YACCX003XGS N.A.
5,0 RBYACCX005XGS N.A.
10,0 RBYACCX010XGS N.A.
500 200 10 R6YXGSW500200YRCR3 [N.A. N.A. RGU3 |3,5 R6YACCX003XGS N.A.
5,0 RBYACCX005XGS N.A.
10,0 RB6YACCX010XGS N.A.
300 10 RB6YXGSW500300YRCR3 |N.A. N.A. RGU3 |3,5 RBYACCX003XGS N.A.
5,0 RB6YACCX005XGS N.A.
10,0 RB6YACCX010XGS N.A.
600 200 10 RBYXGSW600200YRCR3 |N.A. N.A. RGU3 |3,5 RBYACCX003XGS N.A.
5,0 RB6YACCX005XGS N.A.
10,0 RBYACCX010XGS N.A.
300 10 R6YXGSW600300YRCR3 [N.A. N.A. RGU3 |3,5 R6YACCX003XGS N.A.
5,0 RBYACCX005XGS N.A.
10,0 RBYACCX010XGS N.A.
700 200 20 R6YXGSW700200YRCR3 [N.A. N.A. RGU3 |3,5 RB6YACCX003XGS N.A.
5,0 RBYACCX005XGS N.A.
10,0 RB6YACCX010XGS N.A.
400 20 RBYXGSW700400YRCR3 |N.A. N.A. RGU3 |3,5 RBYACCX003XGS N.A.
5,0 RB6YACCX005XGS N.A.
10,0 R6YACCX010XGS N.A.
800 200 20 RB6YXGSW800200YRCR3 |N.A. N.A. RGU3 |3,5 RBYACCX003XGS N.A.
5,0 RB6YACCX005XGS N.A.
10,0 RBYACCX010XGS N.A.
400 20 R6YXGSW800400YRCR3 [N.A. N.A. RGU3 |3,5 R6YACCX003XGS N.A.
5,0 RB6YACCX005XGS N.A.
10,0 RBYACCX010XGS N.A.
900 200 20 R6YXGSW900200YRCR3 [N.A. N.A. RGU3 |3,5 RB6YACCX003XGS N.A.
5,0 RBYACCX005XGS N.A.
10,0 RB6YACCX010XGS N.A.
400 20 RBYXGSW900400YRCR3 |N.A. N.A. RGU3 |3,5 RB6YACCX003XGS N.A.
5,0 RBYACCX005XGS N.A.
10,0 RB6YACCX010XGS N.A.
1.000 |200 20 RB6YXGSW1000200YRCRS3 |N.A. N.A. RGU3 |3,5 RBYACCX003XGS N.A.
5,0 RB6YACCX005XGS N.A.
10,0 RBYACCX010XGS N.A.
400 20 R6YXGSW1000400YRCR3 [N.A. N.A. RGU3 |3,5 R6YACCX003XGS N.A.
5,0 R6YACCX005XGS N.A.
10,0 RBYACCX010XGS N.A.
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SCARA Robotlari

OmRON

XG serisi - Duvara monte edilen ters tip

Seri Menzil (Z ekseni |Yiik Robot RGU Robot kablosu
(mm) 2’“‘:;‘1')5“ (kg) Robot parca kodu Aksesuarlar Uzunluk (m)|Parga kodu Ayrilabilir
Arag flang1  |Acik mil
R6Y XGSU (300 150 5 R6YXGSU300150YRCRO |R6YACXGLF |R6YACXGLS [N.A. 3,5 R6YACCX003XGS N.A.
5,0 RBYACCX005XGS N.A.
10,0 RBYACCX010XGS N.A.
400 150 5 R6YXGSU400150YRCRO |R6YACXGLF |R6YACXGLS [N.A. 3,5 RB6YACCX003XGS N.A.
5,0 RBYACCX005XGS N.A.
10,0 RBYACCX010XGS N.A.
500 200 10 R6YXGSU500200YRCR3 |N.A. N.A. RGU3 (3,5 RB6YACCX003XGS N.A.
5,0 RBYACCX005XGS N.A.
10,0 RB6YACCX010XGS N.A.
300 10 R6YXGSU500300YRCR3 |N.A. N.A. RGU3 (3,5 RBYACCX003XGS N.A.
5,0 RB6YACCX005XGS N.A.
10,0 RBYACCX010XGS N.A.
600 200 10 R6YXGSU600200YRCR3 |N.A. N.A. RGU3 (3,5 RB6YACCX003XGS N.A.
5,0 RBYACCX005XGS N.A.
10,0 RBYACCX010XGS N.A.
300 10 R6YXGSU600300YRCR3 |N.A. N.A. RGU3 (3,5 RB6YACCX003XGS N.A.
5,0 RBYACCX005XGS N.A.
10,0 RBYACCX010XGS N.A.
700 200 20 R6YXGSU700200YRCR3 |N.A. N.A. RGU3 (3,5 RB6YACCX003XGS N.A.
5,0 RB6YACCX005XGS N.A.
10,0 RB6YACCX010XGS N.A.
400 20 R6YXGSU700400YRCR3 |N.A. N.A. RGU3 (3,5 R6YACCX003XGS N.A.
5,0 RB6YACCX005XGS N.A.
10,0 RBYACCX010XGS N.A.
800 200 20 R6YXGSU800200YRCR3 |N.A. N.A. RGU3 (3,5 R6YACCX003XGS N.A.
5,0 RBYACCX005XGS N.A.
10,0 RBYACCX010XGS N.A.
400 20 R6YXGSU800400YRCR3 |N.A. N.A. RGU3 (3,5 R6YACCX003XGS N.A.
5,0 RBYACCX005XGS N.A.
10,0 RB6YACCX010XGS N.A.
900 200 20 R6YXGSU900200YRCR3 |N.A. N.A. RGU3 (3,5 R6YACCX003XGS N.A.
5,0 RB6YACCX005XGS N.A.
10,0 RB6YACCX010XGS N.A.
400 20 R6YXGSU900400YRCR3 |N.A. N.A. RGU3 (3,5 R6YACCX003XGS N.A.
5,0 RB6YACCX005XGS N.A.
10,0 RBYACCX010XGS N.A.
1.000 |200 20 R6YXGSU1000200YRCR3 |N.A. N.A. RGU3 [3,5 RBYACCX003XGS N.A.
5,0 RBYACCX005XGS N.A.
10,0 RBYACCX010XGS N.A.
400 20 R6YXGSU1000400YRCR3 |N.A. N.A. RGU3 [3,5 RB6YACCX003XGS N.A.
5,0 RB6YACCX005XGS N.A.
10,0 RB6YACCX010XGS N.A.
XG serisi - Temiz tip
Seri Menzil (Z ekseni |Yiik Robot RGU Robot kablosu
(mm) |vurusu | (kg) Robot parga kodu Aksesuarlar Uzun- [Parga kodu Ayrilabilir
(mm) Arag flangi  |Acik mil luk (m)
R6Y XGLC (250 150 4 R6YXGLC250150YRCRO |R6YACXGLF [N.A. N.A. 3,5 R6YACCX003XGCXGP N.A.
5,0 RBYACCX005XGCXGP N.A.
10,0 RBYACCX010XGCXGP N.A.
350 150 4 R6YXGLC350150YRCRO |R6YACXGLF [N.A. N.A. 3,5 R6YACCX003XGCXGP N.A.
5,0 RBYACCX005XGCXGP N.A.
10,0 R6YACCX010XGCXGP N.A.
400 150 4 R6YXGLC400150YRCR0O |R6YACXGLF |N.A. N.A. 3,5 RBYACCX003XGCXGP N.A.
5,0 R6YACCX005XGCXGP N.A.
10,0 R6YACCX010XGCXGP N.A.
500 150 4 R6YXGLC500150YRCR0O |R6YACXGLF |N.A. N.A. 3,5 RBYACCX003XGCXGP N.A.
5,0 R6YACCX005XGCXGP N.A.
10,0 RBYACCX010XGCXGP N.A.
600 150 4 R6YXGLC600150YRCRO |R6YACXGLF [N.A. N.A. 3,5 RB6YACCX003XGCXGP N.A.
5,0 RBYACCX005XGCXGP N.A.
10,0 RBYACCX010XGCXGP N.A.
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OMmRON

SCARA Robotlari

XG serisi - Toza ve neme karsi korumal tip

Seri Menzil (Z ekseni |Yiik Robot RGU Robot kablosu
(mm) vurusu |(kg) Robot parca kodu Aksesuarlar Uzun- [Parga kodu Ayrilabilir
(mm) Arag flang1  [Agik mil luk (m)
R6Y XGLP (250 150 4 R6YXGLP250150YRCRO |R6YACXGLF |N.A. N.A. 3,5 R6YACCX003XGCXGP N.A.
5,0 R6YACCX005XGCXGP N.A.
10,0 R6YACCX010XGCXGP N.A.
350 150 4 R6YXGLP350150YRCRO |R6YACXGLF |N.A. N.A. 3,5 R6YACCX003XGCXGP N.A.
5,0 R6YACCX005XGCXGP N.A.
10,0 R6YACCX010XGCXGP N.A.
400 150 4 R6YXGLP400150YRCR0O |R6YACXGLF [N.A. N.A. 3,5 R6YACCX003XGCXGP N.A.
5,0 R6YACCX005XGCXGP N.A.
10,0 R6YACCX010XGCXGP N.A.
500 150 4 R6YXGLP500150YRCR0O |R6YACXGLF [N.A. N.A. 3,5 R6YACCX003XGCXGP N.A.
5,0 R6YACCX005XGCXGP N.A.
10,0 R6YACCX010XGCXGP N.A.
600 150 4 R6YXGLP600150YRCRO |[R6YACXGLF |N.A. N.A. 3,5 R6YACCX003XGCXGP N.A.
5,0 R6YACCX005XGCXGP N.A.
10,0 R6YACCX010XGCXGP N.A.
XGP 500 200 8 R6YXGP500200YRCR3 N.A. N.A. RGU3 (3,5 R6YACCX003XGCXGP N.A.
5,0 R6YACCX005XGCXGP N.A.
10,0 R6YACCX010XGCXGP N.A.
300 8 R6YXGP500300YRCR3 N.A. N.A. RGU3 (3,5 R6YACCX003XGCXGP N.A.
5,0 R6YACCX005XGCXGP N.A.
10,0 R6YACCX010XGCXGP N.A.
600 200 8 R6YXGP600200YRCR3 N.A. N.A. RGU3 (3,5 R6YACCX003XGCXGP N.A.
5,0 R6YACCX005XGCXGP N.A.
10,0 R6YACCX010XGCXGP N.A.
300 8 R6YXGP600300YRCR3 N.A. N.A. RGU3 (3,5 R6YACCX003XGCXGP N.A.
5,0 R6YACCX005XGCXGP N.A.
10,0 R6YACCX010XGCXGP N.A.
XGHP (600 200 18 R6YXGHP600200YRCR3 |N.A. N.A. RGU3 (3,5 R6YACCX003XGCXGP N.A.
5,0 R6YACCX005XGCXGP N.A.
10,0 R6YACCX010XGCXGP N.A.
400 18 R6YXGHP600400YRCR3 |N.A. N.A. RGU3 (3,5 R6YACCX003XGCXGP N.A.
5,0 R6YACCX005XGCXGP N.A.
10,0 R6YACCX010XGCXGP N.A.
XGP 700 200 18 R6YXGP700200YRCR3 N.A. N.A. RGU3 (3,5 R6YACCX003XGCXGP N.A.
5,0 R6YACCX005XGCXGP N.A.
10,0 R6YACCX010XGCXGP N.A.
400 18 R6YXGP700400YRCR3 N.A. N.A. RGU3 (3,5 R6YACCX003XGCXGP N.A.
5,0 R6YACCX005XGCXGP N.A.
10,0 R6YACCX010XGCXGP N.A.
800 200 18 R6YXGP800200YRCR3 N.A. N.A. RGU3 (3,5 R6YACCX003XGCXGP N.A.
5,0 R6YACCX005XGCXGP N.A.
10,0 R6YACCX010XGCXGP N.A.
400 18 R6YXGP800400YRCR3 N.A. N.A. RGU3 (3,5 R6YACCX003XGCXGP N.A.
5,0 R6YACCX005XGCXGP N.A.
10,0 R6YACCX010XGCXGP N.A.
900 200 18 R6YXGP900200YRCR3 N.A. N.A. RGU3 (3,5 R6YACCX003XGCXGP N.A.
5,0 R6YACCX005XGCXGP N.A.
10,0 R6YACCX010XGCXGP N.A.
400 18 R6YXGP900400YRCR3 N.A. N.A. RGU3 (3,5 R6YACCX003XGCXGP N.A.
5,0 R6YACCX005XGCXGP N.A.
10,0 R6YACCX010XGCXGP N.A.
1.000 |200 18 R6YXGP1000200YRCR3 |N.A. N.A. RGU3 (3,5 R6YACCX003XGCXGP N.A.
5,0 R6YACCX005XGCXGP N.A.
10,0 R6YACCX010XGCXGP N.A.
400 18 R6YXGP1000400YRCR3 |N.A. N.A. RGU3 (3,5 R6YACCX003XGCXGP N.A.
5,0 R6YACCX005XGCXGP N.A.
10,0 R6YACCX010XGCXGP N.A.
X serisi - Asin yiik
Seri Menzil Z ekseni vurusu | Yiik Robot parca kodu RGU Robot kablosu
(mm) (mm) (kg) Uzunluk (m) Parga kodu Ayrilabilir
R6Y XX 1.200 400 50 R6YXX1200400YRCR2 |RGU2 3,5 RBYACCX003XGX [ )
5,0 RBYACCX005XGX [ ]
10,0 RBYACCX010XGX [ )
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SCARA Robotlari OI'nROn

XC serisi - Temiz tip

Seri Menzil Z ekseni vurusu | Yiik Robot parca kodu RGU Robot kablosu

(mm) (mm) (kg) Uzunluk (m) Parga kodu Ayrilabilir

R6Y Xc 180 100 1 R6YXC180100YRCRO N.A. 3,5 RBYACCX003XSXC N.A.

5,0 RBYACCX005XSXC N.A.

10,0 RBYACCX010XSXC N.A.

220 100 1 R6YXC220100YRCRO N.A. 3,5 RBYACCX003XSXC N.A.

5,0 RBYACCX005XSXC N.A.

10,0 RBYACCX010XSXC N.A.

500 200 10 R6YXC500200YRCR2 RGU2 3,5 RBYACCX003XSXC N.A.

5,0 RBYACCX005XSXC N.A.

10,0 RBYACCX010XSXC N.A.

300 10 R6YXC500300YRCR2 RGU2 3,5 RBYACCX003XSXC N.A.

5,0 RB6YACCX005XSXC N.A.

10,0 RBYACCX010XSXC N.A.

600 200 10 R6YXC600200YRCR2 RGU2 3,5 RBYACCX003XSXC N.A.

5,0 RB6YACCX005XSXC N.A.

10,0 RBYACCX010XSXC N.A.

300 10 R6YXC600300YRCR2 RGU2 3,5 RBYACCX003XSXC N.A.

5,0 RBYACCX005XSXC N.A.

10,0 RBYACCX010XSXC N.A.

700 200 20 R6YXC700200YRCR2 RGU2 3,5 RBYACCX003XSXC N.A.

5,0 RBYACCX005XSXC N.A.

10,0 RBYACCX010XSXC N.A.

400 20 R6YXC700400YRCR2 RGU2 3,5 RBYACCX003XSXC N.A.

5,0 RBYACCX005XSXC N.A.

10,0 RBYACCX010XSXC N.A.

800 200 20 R6YXC800200YRCR2 RGU2 3,5 RBYACCX003XSXC N.A.

5,0 RBYACCX005XSXC N.A.

10,0 RBYACCX010XSXC N.A.

400 20 R6YXC800400YRCR2 RGU2 3,5 RBYACCX003XSXC N.A.

5,0 RBYACCX005XSXC N.A.

10,0 RBYACCX010XSXC N.A.

1.000 200 20 R6YXC1000200YRCR2 [RGU2 3,5 RBYACCX003XSXC N.A.

5,0 RBYACCX005XSXC N.A.

10,0 RBYACCX010XSXC N.A.

400 20 R6YXC1000400YRCR2 [RGU2 3,5 RBYACCX003XSXC N.A.

5,0 RBYACCX005XSXC N.A.

10,0 RBYACCX010XSXC N.A.
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OMRON SCARA Robotlari

BURADA GOSTERILEN TUM BOYUTLAR MILIMETRE CINSINDENDIR.
Milimetreyi ing’e gevirmek igin 0,03937 ile carpin. Grami ons’a gevirmek igin 0,03527 ile carpin.

Cat. No. 1137E-TR-03 Uriinlerin siirekli olarak gelistirilmesi sebebiyle, bu kitapgikta belirtilen 6zellikler haber verilmeksizin degistirilebilir.

64 Siparis bilgisi
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