OmRON

Robots SCARA

Robots SCARA para aplicaciones
industriales:

» Mayor fiabilidad (sin correas en la serie XG,
sin piezas electrénicas en movimiento).

» Mayor precision y velocidad.
* Mantenimiento minimo.

» Mayor facilidad de uso.

» Mayor rigidez.

+ Disefio muy compacto.

Configuracion del sistema

PLC de la serie CJ

Serie NS
HMI

SCARA studio

Ethernet o RS232C

| — Maestro PROFIBUS-DP ~ Maestro DeviceNet
-~
| f‘" _— @
— ’/—‘% E:
7 o =l
VISION DeviceNet EE
=

Bus de campo

Cable de consola de programacién

PB (consola
de programacion)

Controlador de robot YRC

S
L4

Cables robotizados
Robot OMRON
Los cables con conector en el lado del robot
no estan disponibles en todos los modelos.
Por favor, compruebe la tabla de seleccion
para obtener méas detalles.
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YRC Controlador de robot

specificaciones

Elemento Descripcion
YRC Controlador de robot YRC
«» |[Numero de ejes controlables 4 ejes maximo (control simultaneo: 4 ejes)
.g Robots controlables Robots SCARA
'8 |Consumo maximo 2.500 VA
# |Capacidad del motor conectado 1.600 W
_5 Dimensiones (Ancho x Alto x Fondo) 180 x 250 x 235 mm
§ Peso 6,5 kg
& (Fuente de Fuente de alimentacion |Monofasica de 200 a 230 Vc.a. +/~10% max. (50/60 Hz)
§ |alimentacion de control
& |de entrada Fuente de alimentacion |Monofasica de 200 a 230 Vc.a. +/~10% max. (50/60 Hz)
0 de motor

Control de ejes

Método de accionamiento

Servo digital CA

Método de deteccion de posicion

Resolvedor multivuelta con funcién de copia de seguridad de datos, escala lineal magnética

Método de operacion

PTP (punto a punto), interpolacion lineal, interpolacioén circular, ARCH

Sistema de coordenadas

Coordenadas conjuntas, coordenadas cartesianas

Unidades de indicacion de posicion

Impulsos, mm (milimetros), grad (grados)

Ajuste de velocidad

Del 1% al 100% (en unidades del 1%. No obstante, la velocidad se encuentra en unidades de 0,01% durante la
operacion de un solo eje que lleva a cabo la instruccion DRIVE)

Ajuste de aceleracion

1. Ajuste de aceleracion automatico basado en el tipo de modelo de robot y en el parametro de masa final
2. Ajuste basado en el parametro de aceleracién y deceleracion (ajuste mediante la unidad 1%)

Resolucion

16.384 P/rev, 1 micra

Método de busqueda de origen

Incremental, absoluto, semiabsoluto

Programa

Lenguaje de programacion

PSEUDO-BASIC (Conforme a lenguaje SLIM JIS B8439)

Multitarea

8 tareas max.

Programa de secuencia

1 programa

Método de entrada de datos de punto

Entrada de datos manual (entrada de valores de coordenadas), Teaching directo, reproduccién de Teaching

Capacidad de memoria

364 KB (capacidad total del programa y de los puntos)
(la capacidad de programa disponible durante el uso del maximo nimero de puntos es de 84 KB)

'% Programas 100 programas (max.) 9.999: maximo de lineas por programa 98 KB: capacidad maxima por programa
E Puntos 10.000 puntos: nUmero maximo de puntos
= [Bateriade copia de seguridad de memoria|Bateria metalica de litio (4 afios de vida util a temperaturas de 0°C a 40°C)
Memoria flash interna 512 KB (solo TODOS los datos)
STD.DIO Entrada E/S 16 puntos de entrada general, 10 puntos de entrada especifica (especificaciones seleccionables NPN/PNP)
Salida E/S 8 puntos de salida general, 11 puntos de salida especifica
SAFETY Entrada de parada de emergencia (contacto de relé), entrada de modo Servicio (la especificacion NPN/PNP se
configura en funcion del ajuste STD.DIO)
Salida de freno Contacto de relé
« |Entrada de sensor de origen Conectable a sensor de contacto normalmente cerrado de 24 Vc.c.
g Comunicaciones externas RS232C: 1CH D-SUB9 (hembra) RS422: 1CH (PB especifica)
% Opciones Ranuras 4
4 Tipo Entrada/salida opcional (NPN/PNP): 24 puntos de entrada general/16 puntos de salida general
© CC-Link: 16 puntos de entrada especifica, 16 puntos de salida especifica, 96 puntos de entrada general, 96 puntos
% de salida general (4 nodos ocupados)
g DeviceNet: 16 puntos de entrada especifica, 16 puntos de salida especifica, 96 puntos de entrada general,
E 96 puntos de salida general

Profibus: 16 puntos de entrada especifica, 16 puntos de salida especifica, 96 puntos de entrada general, 96 puntos
de salida general

Ethernet: IEEE802.3 10 Mbps (10BASE-T)

IVY: Entrada de camara (2cnl), entrada de activador de camara, entrada de conexién para PC

Seguimiento: Entrada de fase AB, entrada de activador de iluminacién, entrada/salida de alimentacién

Control de iluminacién: Entrada de activador de iluminacién, entrada/salida de alimentacién de iluminacion

Consola de programacion

PB (con interruptor de activacion)

Software auxiliar para PC

SCARA STUDIO

Especificaciones generales|Opciones

Temperatura de operacion

De 0°C a 40°C

Temperatura de almacenamiento

De -10°C a 65°C

Humedad de operacion

Humedad relativa de 35 a 85% (sin condensacion)

Bateria de reserva absoluta

Bateria metélica de litio 3,6 V 5.400 mAH (2.700 mAH x 2)

Periodo de copia de seguridad de datos
absoluta

1 afio (con la alimentacion desconectada)

Inmunidad al ruido

IEC61000-4-4 Nivel 3

Grado de proteccion

IP10




YRC Controlador de robot

OmRON

YRC - Unidad de entrada/salida opcional (NPN/PNP)

Elemento

Descripcion

R6YACMD241 (NPN)
R6YACMD242 (PNP)

Unidad opcional de entrada/salida’’

Entrada/salida opcional (NPN/PNP)

24 entradas de uso general, 16 salidas de uso general

*1 Afada un conector de E/S (YKIOCONNECTOR) para cada unidad de E/S opcional.

YRC - Unidad esclava DeviceNet

Elemento Descripcion
R6YACDRTO01 Unidad esclava DeviceNet
Controladores aplicables YRC

Especificaciones de DeviceNet
aplicables

Volumen 1, version 2.0/Volumen 2, version 2.0

Nombre de perfil de dispositivo

Dispositivo genérico (niumero de dispositivo 0)

Numero de CNL ocupados”1

Normal: 24 cnl de entrada/salida cada una, Compacto: 2 cnl de entrada/salida cada una

Ajuste de ID de MAC

0a63

Ajuste de velocidad de transmisién

500 Kbps, 250 Kbps, 125 Kbps (use el interruptor DIP de la tarjeta para establecer el valor)

De\gizceNet Normal 96 puntos de entrada general, 96 puntos de salida general, 16 puntos de entrada especifica, 16 puntos de salida
E/S especifica
Compacto 16 puntos de entrada general, 16 puntos de salida general, 16 puntos de entrada especifica, 16 puntos de salida
especifica

E/S externas paralelas

Independientemente del programa de robot, es posible controlar el mdédulo maestro y hasta cuatro puertos mediante
la funcion de pseudoserializacion.

Longitud Longitud total > 100 m/500 Kbps, 250 m/250 Kbps, 500 m/125 Kbps

de red Longitud de bifurcaciéon/ |6 m max./39 m max., 6 m max./78 m max., 6 m max./156 m max.
Longitud total de
bifurcacion

Monitor LED MS (estado del médulo), NS (estado de la red)

*1  Utilice el parametro del robot para seleccionar el tipo Normal o Compacto.
*2 Las E/S del controlador se actualizan cada 10 ms.
*3 Estos valores se aplican cuando se usa un cable grueso. Si se utiliza un cable fino o una combinacién de cables fino y grueso, la distancia es inferior.

YRC - Unidad esclava Profibus

Elemento Descripcion
R6YACPRTO01 Unidad esclava Profibus
Controladores aplicables YRC

Perfil de comunicaciones Esclavo Profibus-DP
Numero de nodos ocupados 1 nodo

Ajuste de la direccion de estacion

De 1 a 99 (use el interruptor rotativo de la tarjeta para establecer el valor)

Configuracién de la velocidad
de comunicaciones

9,6 Kbps, 19,2 Kbps, 93,75 Kbps, 187,5 Kbps, 500 Kbps, 1,5 Mbps, 3 Mbps, 6 Mbps, 12 Mbps (reconocimiento
automatico)

E/S Profibus™

96 puntos de entrada general, 96 puntos de salida general, 16 puntos de entrada especifica, 16 puntos de salida especifica

E/S externas paralelas

Independientemente del programa de robot, es posible controlar el mdédulo maestro y hasta cuatro puertos mediante la
funcion de pseudoserializacion.

Longitud total

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

Monitor LED

RUN, ERR, SD, RD, DATA-EX

*1 Elintervalo de actualizaciéon de E/S mas breve del controlador es de 10 ms, aunque el tiempo de actualizacion de E/S real varia en funcion del tiempo de

actualizacion de la estacion maestra.

YRC - Unidad Ethernet

Elemento Descripcion
R6YACETNO1 Unidad Ethernet
Controladores aplicables YRC

Especificaciones de red

Segun se especifica para Ethernet (IEEE802.3)

Especificaciones de conector

Conector RJ-45 (conector modular de 8 polos), 1 puerto

Velocidad de transmision

10 Mbps (10BASE-T)

Modo de comunicaciones

Semidulplex

Protocolo de red

Capa de aplicacion: Capa de transporte/TELNET: TCP/IP
Capa de red: IP, ICMP, ARP/capa de enlace de datos: CSMA/CD
Capa fisica: 10BASE-T

Numero de entradas de registro
simultaneas

1

Ajuste de direccion IP, etc.

Ajuste desde PB

Monitor LED

Funcionamiento, colision, enlace, transmision, recepcion

Robots SCARA
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YRC Controlador de robot

Unidad YRC-EtherNet/IP

Elemento

Descripcion

R6YACEIP01

Unidad EtherNet/IP

Controladores aplicables

YRC version 1.64M o posterior

Especificaciones de red

Conforme a Ethernet (IEEE 802.3)

Especificaciones aplicables de
EtherNet/IP

Volumen 1: Protocolo Comun Industrial (CIPTM) 3.8/Volumen 2: EtherNet/IP Adaptacion Edicion 1.9

Tipo de dispositivo

Dispositivo genérico (nimero de dispositivo 43)

Tamano de datos

48 bytes para entrada y 48 bytes para salida

Velocidad de transmision

10 Mbps/100 Mbps

Especificaciones de conector

Conector RJ-45 (conector modular de 8 polos), 1 puerto

Entrada paralela externa

Independientemente del programa de robot, es posible controlar el médulo maestro y hasta cuatro puertos mediante
la funcién de sincronizacién paralela.

Longitud max. de cable

100 m

Monitor LED

Actividad, estado de red, enlace, estado de médulo

YRC - Especificaciones basicas de la tarjeta VISION

Elemento Descripcion
R6YACVIO01 Tarjeta VISION
Especificaciones | Controlador aplicable |[YRC
basicas Pixeles 640 (H) x 480 (V) (300.000 pixeles, VGA)
Tipos de partes 40 tipos de partes
ajustables
Camaras conectables [Maximo de 2 unidades '
Tipos de camara Céamara analégica compatible de velocidad doble
Memoria SDRAM de 128 MB, tarjeta miniSD de 256 MB
I/F externa Ethernet (100BASE-TX)
Método de busqueda Busqueda de bordes (filtro de bordes correlativo, filtro Sobel)
Entrada Activador Activador de S/W, activador de H/W, sincronizacion interna de camara
de imagen Entrada de activador |2 puntos
externa
Funciones Funcién de busqueda |Desplazamiento de posicion, registro automatico de datos de punto
Funciones de soporte de configuracién |Funcién de calibracion, almacenamiento de imagen 2 (todas las imagenes/imagen especificada)

*1
*2 Requiere un PC con Windows.

Si se conectan 2 unidades, deben ser del mismo modelo.

YRC - Accesorios para la tarjeta VISION

Elemento Descripcion

R6YACS1 CAMARA CCD
R6YACCV003 Cable de camara de 3,5 m
R6YACCV006 Cable de camarade 6 m
R6YACCV009 Cable de camara de 9,5 m (3,5 m + 6 m)
R6YACLE008 Lente de 8 mm
R6YACLEO012 Lente de 12 mm
R6YACLEO016 Lente de 16 mm
R6YACLE025 Lente de 25 mm
R6YACLRO005 Protector de 0,5 mm
R6YACLRO010 Protector de 1,0 mm
R6YACLR020 Protector de 2,0 mm
R6YACLR050 Protector de 5,0 mm

N




YRC Controlador de robot OI'nROn

YRC - Especificaciones basicas de la tarjeta de seguimiento

Elemento Descripcion
R6YACTRO1 Tarjeta de seguimiento
Controlador aplicable YRC
Numero de unidades de Hasta 2 unidades
iluminacién conectadas
Sistema de ajuste de luz Control PWM (de 0 a 100%) (ciclo 60 KHz)
Luz estroboscépica (de 10 a 33.000 ps)

Activador Activador de S/W, activador de H/W

Entrada de activador externa |2 puntos
Entrada de alimentacién de (12 Vc.c.024 Vc.c.

c
)
©
©
=
£
2
Q
°
g
@ | § |iluminacién (suministro externo comun a los 2 canales)
o
% o |Salida de iluminacién Con suministro de 12 Vc.c.: Menos de 30 W con un total de 2 canales
s 'g Con suministro de 24 Vc.c.: Menos de 60 W con un total de 2 canales
» 0
o |G
s |8
S| &
3 & |Numero de unidades de Hasta 2 unidades
£ 2 codificador conectadas
“g’_ g- Alimentacion del codificador |5 Vc.c. (menos de 500 mA con un total de 2 canales) (suministro desde el controlador)
w A Encoder aplicable Controlador de linea equivalente a 26L.S31/26C31 (conforme a RS422)
© |Fase de entrada A A BB, Z2Z
B [Frecuencia maxima 2 MHz
E de respuesta
@ | Contador/multiplicacién De 0 a 65535/doble, cuadruple
¥ |ascendente
.o |Otros Suministrado con funcién de deteccion de cable roto

Seccion

Nota: es necesaria la tarjeta de seguimiento para el uso de la funcién de seguimiento.

YRC - Accesorios para la tarjeta de seguimiento

Elemento Descripcion
R6YACCRO005 Cable de encoder para seguimiento de 10 m

YRC - Especificaciones basicas de la tarjeta de control de iluminacién

Elemento Descripcion

R6YACLIO1 Tarjeta de control de iluminacion
Especificacio- |Controlador aplicable |YRC

nes basicas  |Ngmero de unidades de |Hasta 2 unidades

iluminacién conectadas
Sistema de ajuste de luz{Control PWM (de 0 a 100%) (ciclo 60KHz)
Luz estroboscépica (de 10 a 33.000 ps)

Activador Activador de S/W, activador de H/W
Entrada de activador 2 puntos
externa

Entrada de alimentacion |12 Vc.c. 0 24 Vc.c (suministro externo comun a los 2 canales)
de iluminacion
Salida de iluminacién (Con suministro de 12 Vc.c.: Menos de 30 W con un total de 2 canales
Con suministro de 24 Vc.c.: Menos de 60 W con un total de 2 canales

YRC - Accesorios para PB (consola de programacion)

Elemento Descripcion
R6YACPBO005E Cable de consola de programacion de 5 m
R6YACPBO012E Cable de consola programacion de 12 m

YRC - Accesorios para el software SCARA Studio

Elemento Descripcion

R6YACSSC1 Software SCARA Studio
R6YACCC005 Cable de comunicaciones de 9-9 pines
R6YACUSBO005 Cable de comunicaciones USB

Robots SCARA
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OITIROFI YRC Controlador de robot

YRC - Nomenclatura

Nombres de conector @ PB
@ OP1 (@ OP3
ORI |
2 YRC
3
@ XM
(@ ROB I/0 XY
®OYM
BATT XY E=] (® PB SEL
(@ ROB I/0 ZR (B COM
@ ZM
BATT ZR — (9 RGEN
® RM
@ ACIN
(@ SAFETY
®@ FG
@ OP2 @ OP4
(® STD.DIO
Nombre de conector Funcién
@ XM/YM/ZM/RM Conectores para variador de servomotor
® ROB I/0 [XY/ZR] Conectores para sefiales de sensor y realimentacién de servomotor
® SAFETY Conector de entrada/salida para funcién de seguridad, como botén de parada
de emergencia
@ PB Conector de PB
® CcCOoM Conector de interfaz RS-232C.
® STD.DIO Conector de entrada/salida especifica y entrada/salida de propoésito general
@ OP.1,2,3,4 Conectores incorporados a tarjetas de E/S opcionales
BATT [XY/ZR] Conector de bateria de reserva absoluta
® PB SEL Contacto de interruptor de selector de PB
RGEN [P/L/N] Conector para unidad regenerativa
(@) AC IN [L/N/L1/N1] Bloque de terminales para cable de alimentacion. Utilice terminales de ojal/lengiieta para
realizar las conexiones.
® FG Terminal de masa (L). Proporciona conexion a tierra de clase D (100 ohmios o inferior).




YRC Controlador de robot OI'nROD

Dimensiones

YRC estandar

Vista superior
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o
a1 *
7 orificios de montaje
roscados M3 para
soporte de tipo L;
espesor del panel
superior: 2 mm 25 139,5
(Ver Nota 1) /
Vista frontal Vista lateral Vista posterior
El soporte puede
55 180 235 30 acoplarse a la
(t2)gsoporte de tipo L acoplado aa parte dl Soporte de tipo L acoplado a la parte lateral (opcional) | (20)] parte trasera
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o
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o
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elemento de caucho  [27,6] 180

Vista inferior

7 orificios de montaje
roscados M3 para
soporte de tipo L;
espesor del panel
superior: 2 mm

(Ver Nota 1) Nota 1: cuando instale este controlador con los soportes de tipo L suministrados,

retire los elementos de caucho de la placa inferior.
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OITIROFI YRC Controlador de robot

YRC con RGU2 opcional instalada

Vista superior
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YRC Controlador de robot

OmRON

YRC con RGU3 opcional instalada

Vista superior

Vista lateral
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Vista inferior
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OMRON
R6YXG120 seriE TINY

Especificaci
Eje X [Eie Y [EieZ [EleR
Alcance (mm) 120
Carga util maxima (kg) 1
Repeticién T (XYZ: mm) (R: °) +/-0,005 +-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 45 75 50
del eje Rango de rotacion (°) +—125 +—145 +/-360
Mecanismo de Reductor de velocidad Harmonic Drive Harmonic Drive Husillo a bolas Harmonic Drive

deceleracion Método de

transmision

Motor a reductor
de velocidad

Acoplamiento directo

Reductor de velocidad
a salida

Acoplamiento directo

Salida del servomotor de CA (W) 30 |30 30 30
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 3,3 0,9 1.700
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 0,1 kg™~ (s) 0,33

Momento de inercia admisible respecto eje R> (kgm?) 0,01

Cableado del usuario (sq x pcs) 0,1x8

Tubos de usuario (diametro exterior) D4 x 2

Ajuste de limite de movimiento

1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)

Longitud de cable robotizado (m)

Estandar: 2 Opcional: 3,5, 5, 10

Peso (kg) (sin cable robotizado) *

3,9

Peso de cable robotizado

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

*1 Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)
*2  Con movimiento de 25 mm en direccion vertical y 100 mm en direccion horizontal reciprocamente.

*3 Existen limites para el ajuste del

coeficiente de aceleracion.

*4  El peso total del robot es el del robot en si mas el del cable robotizado.

Controlador
Controlador Consumo (VA) Método de operacion
YRC 300 Programacion/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operaciéon mediante comunicacion RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion

Modelo

Alcance SCARA: 120 mm. Recorrido vertical: 50 mm. Carga util max. 1 kg

R6YXG12050YRCRO

Dimensiones

Conector para el cableado del usuario
(puede utilizarse n° 1 a 8, contacto de base)

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

Use la crimpadora YC12.

Radio de trabajo
El origen de eje X, Y estd a +5° con respecto
ala parte delantera de la base del robot
Para el retorno al origen, mueva antes el eje
hacia la izquierda desde la posicion mostrada
anteriormente.

Tubos de usuario 1 (04)

6%\e\'a
\«A%‘ No conecte ningiin cable o tubo al cable autosoportado.
&® Esto podria reducir la precision del posicit
& e
W““ Si conecta cables o tubos, utilice estos tubos de aire. Para
38 75 obtener més detalles, consulte la seccion “10 Conexion de
37 nuevos cables de usuario o tubos” en el capitulo 3.
322 316 (méximo de 322 durante la rotacion del brazo)
25 (méximo de 120 durante la rotacion del brazo)
A .
Tubos de usuario 2 (04)
AN
146 =1L Tubos de usuario 1 (@4)
105 | mmseeer j ; T S f 116 Seccién A-A Tubos de usuario 2 (@4)
L2 053 100 Terminal de masa M3
i —180
47+/-2 <€ B 57
-
(Posicidn de origen de eje 2) S d L Conector para el cableado del usuario
olE2 e (puede utilizarse n° 1 a 8, contacto de base)
B Es L]
0 L= [ I D | JST. Mig Co., Ltd. Conector SM SMR-8V-B,
1 i ‘ pin SYM-001T-P0.6 (suministrado)
026 No existe relacidn de fase entre la 45 905 32 Use la crimpadora YC12.

parte plana y el origen del eje R

Rango de instalacion de la herramienta del usuario

[f—= <

0| 27,20 45 123
| 0 &
Haton7 S
. . L #
Didmetro de ) \‘ \
! ~ 28
eje hueco: 04 ‘ o5 58
o)
2128 o rfcio pesante de 55 N1 i
34 Utilice cuatro pernos de montaje M5. <
Detalles de B

Orificios roscados para el usuario

4M3x0,5, profundidad: 7

C) I
~ =
(3)
47
53

10



OmRON

R6YXG150 seriE TINY

pecificaciones

Eje X |Eje Y |Eje z |Eje R
Alcance (mm) 150
Carga util maxima (kg) 1
Repeticion | (XYZ: mm) (R: °) +/-0,005 +/-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 75 75 50
de eje Rango de rotacion (°) +/-125 +/-145 +/-360
Mecanismo Reductor de velocidad Harmonic Drive Harmonic Drive Husillo a bolas Harmonic Drive
de deceleracion yatodo de Motor a reductor Acoplamiento directo
transmision de velocidad
Reductor de velocidad Acoplamiento directo
a salida
Salida del servomotor de CA (W) 30 |30 30 30
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 34 0,9 1.700
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 0,1 kg 2 (s) 0,33
Momento de inercia admisible respecto eje R > (kgm?) 0,01
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,1x8
Tubos de usuario (diametro exterior) D4 x 2
Ajuste de limite de movimiento 1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)
Longitud de cable robotizado (m) Estandar: 2 Opcional: 3,5, 5, 10
Peso (kg) (sin cable robotizado) * 4
Peso de cable robotizado 0,9kg (2m) 1,5kg (3,5m) 2,1 kg (5m) 4,2 kg (10 m)

*1 Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)

*2  Con movimiento de 25 mm en direccion vertical y 100 mm en direccion horizontal reciprocamente.
*3 Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

*4  El peso total del robot es el del robot en si mas el del cable robotizado.

Controlador
Controlador Consumo (VA) Método de operacion
YRC 300 Programacién/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operacion mediante comunicacion RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion Modelo
Alcance SCARA: 150 mm. Recorrido vertical: 50 mm. Carga util max. 1 kg R6YXG15050YRCRO
Dimensiones

Conector para el cableado del usuario
(puede utilizarse n° 1 a 8, contacto de base)
J.S.T. Mfg Co., Ltd. Conector SM
$SMR-8V-B, pin SYM-001T-P0.6
(suministrado)

Use la crimpadora YC12.

(150) 138

N .
7

%
(0.0] 77
7 /I e 4 //////
No conecte ningin cable o tubo al cable autosoportado. %
Esto podria reducir la precision del i
«b“ <) Si conecta cables o tubos, utilice estos tubos de aire. Para
S obtener mas detalles, consulte la seccion “10 Conexion de i i
® S 38 75 75 bt s detall lte I 6n “10 Conexidn d Radio de trabajo
T L37 nuevos cables de usuario o tubos” en el capitulo 3. —_—
322 16 (méximo de 322 durante la rotacion del brazo) :I‘gr'\]g;:\ed: ele;:t):rav ; x 2;:9 dce‘\):;s:(rl ecto
] 25 (méximo de 120 durante la rotacion del brazo) Para el retorno al origen, mueva antes los ejes
hacia la izquierda desde la posicion mostrada
anteriormente.
239
Tubos de usuario 2 (04)
T )
146 Tubos de usuario 1 (04)
Seccion A-A
o Grapa del eje R 1 119 Tubos de usuario 2 (04) Tubos de usuario 1 (04)
™ Terminal de masa M3
80
B 67
47+1-2
(Posicién de origen de &fe 2 e L. Conector para el cableado del usuario C 2) N
ol (puede utilizarse n° 1 a 8, contacto de base) & gl
0 *‘l‘ m] o J.S.T. Mfg Co., Ltd. Conector SM SMR-8V-B,
! \ 415 90,5 32 pin SYM-001T-P0.6 (suministrado) (43)
Use la crimpadora YC12. 47
026 No existe relacion de fase entre la 53
parte plana y el origen del eje R
-
@10, S Rango de instalacion de la del usuario
wl 27 _20, 45 123
] i pre—
L 01007 $ 015 8
Didmetro de » 2 020 n E 1 S o
eje hueco: 04 ezggﬁg Js° oo =17
|25 83
w| — R
E J 2-0 Orificio pasante de 5,5 I
m o
Detalles de B Utilice cuatro pernos de montaje M5.

Orificios roscados para el usuario
4 M3 x 0,5, profundidad: 7

Robots SCARA 11



OMRON
R6YXG180 seriE TINY

Especificaci
Eje X |Eje Y |Eje z |Eje R
Alcance (mm) 180
Carga util maxima (kg) 1
Repeticion ! (XYZ: mm) (R: °) +/-0,005 +/-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 105 75 50
del eje Rango de rotacion (°) +—125 +—145 +/-360
Mecanismo Reductor de velocidad Harmonic Drive Harmonic Drive Husillo a bolas Harmonic Drive
de deceleracion yatodo Motor a reductor Acoplamiento directo
de transmisién |de velocidad
Reductor de velocidad Acoplamiento directo
a salida
Salida del servomotor de CA (W) 30 |30 30 30
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 3,3 0,9 1.700
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 0,1 kg™~ (s) 0,33
Momento de inercia admisible respecto eje R> (kgm?) 0,01
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,1x8
Tubos de usuario (diametro exterior) D4 x 2
Ajuste de limite de movimiento 1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)
Longitud de cable robotizado (m) Estandar: 2 Opcional: 3,5, 5, 10
Peso (kg) (sin cable robotizado) * 4.1
Peso de cable robotizado 0,9kg (2m)1,5kg (3,5m) 2,1 kg (5m) 4,2 kg (10 m)

*1 Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)

*2  Con movimiento de 25 mm en direccion vertical y 100 mm en direccion horizontal reciprocamente.
*3 Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

*4  El peso total del robot es el del robot en si mas el del cable robotizado.

Controlador
Controlador Consumo (VA) Método de operacion
YRC 500 Programacién/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operaciéon mediante comunicacion RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion Modelo
Alcance SCARA: 180 mm. Recorrido vertical: 50 mm. Carga util max. 1 kg R6YXG18050YRCRO
Dimensiones

Conector para el cableado del usuario
(puede utilizarse n° 1 a 8, contacto de base)
J.S.T. Mfg Co., Ltd. Conector SM
SMR-8V-B, pin SYM-001T-P0.6
(suministrado) Use la crimpadora YC12.

'9%\
% ?Q
A
t@\%\?ﬁ\ No conecte ningun cable o tubo al cable autosoportado.
g Esto podria reducir la precision del posici i
S
3
oS @ 38 75 105 Si conecta cables 0 tubos, utilce estos tubos de aire. Para obtener més detalles, . N
‘?‘w&-\@ 37 consulte la seccion *10 Conexion de nuevos cables de usuario o tubos” en el capitulo 3. Radio de trabajo
322 316 (maximo de 322 durante la rotacidn del brazo) El origen de eje X, Y estd a +5° con respecto
ala parte delantera de la base del robot
0 (méximo de 120 durante la rotacién del brazo)
) Para el retorno al origen, mueva antes los ejes
hacia la izquierda desde la posicion mostrada
g anteriormente.
239 Tubos de usuario 2 (04)
Tubos de usuario 1 (04)
146 = Seasion transversal A-A
Iy A
” Grapa del eje R Y i :lg Tubos de usuario 2 (04) Tubos de usuario 1 (04)
Terminal de masa M3
—80
B 67
47412 —
(Posicion 8 ® b Conector para el cableado del usuario G N
de origen de eje2) | B §T ol (puede utilizarse n° 1 a 8, contacto de base) =
0 il = -] 0 J.S.T. Mfg Co., Ltd. Conector SM SMR-8V-B,
T |La15 905 13 pin SYM-001T-P0.6 (suministrado) L@ |
Use la crimpadora YC12. 47
026 Noexiste relacion de fase entre L5 |
la parte plana y el origen del eje R
Rango de instalacién de la I del usuario

45 123

225

Didmetro de o Y .o EN
ejehueco:04 + o< E28E
o|2582 g 2-@ Orfcio pasante de 5,5 8- 13
- (Utilice cuatro pernos de montaje M5)
Detalles de B Orificios roscados para el usuario

4 M3x0,5, profundidad: 7
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R6YXG220 seriE TINY

OmRON

specificaciones

Eje X |Eje Y |Eje z |Eje R
Alcance (mm) 220
Carga util maxima (kg) 1
Repeticion | (XYZ: mm) (R: °) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 111 109 100
del eje Rango de rotacion (°) +—120 +—140 +/-360
Mecanismo de  |Reductor de velocidad Harmonic Drive Harmonic Drive Husillo a bolas Harmonic Drive
deceleracion Método de Motor a reductor Acoplamiento directo
transmision de velocidad

Reductor de velocidad Acoplamiento directo

a salida
Salida del servomotor de CA (W) 50 |30 30 30
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 34 0,7 1.700
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 0,1 kg 2 (s) 0,42
Momento de inercia admisible respecto eje R > (kgm?) 0,01
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,1x6
Tubos de usuario (diametro exterior) A3 x 2

Ajuste de limite de movimiento

1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)

Longitud de cable robotizado (m)

Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10

Peso (kg) (sin cable robotizado) * 55

Peso de cable robotizado

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

*1 Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)

*2  Con movimiento de 25 mm en direccion vertical y 100 mm en direccion horizontal reciprocamente.

*3 Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

*4  El peso total del robot es el del robot en si mas el del cable robotizado.

Controlador
Controlador Consumo (VA) Método de operacion
YRC 500 Programacion/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operaciéon mediante comunicacion RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion

Modelo

Alcance SCARA: 220 mm. Recorrido vertical: 100 mm. Carga util max. 1 kg

R6YXG220100YRCRO

Dimensiones

Conector para el cableado del usuario
(puede utilizarse n° 1 a 6, contacto de base)
J.S.T. Mfg Co., Ltd. Conector SM SMR-6VB,
pin SYM-001T-P0.6 (suministrado)
Use la crimpadora YC12.

463,5

No conecte ningtin cable o tubo al cable autosoportado.

Esto podria reducir la precision del

Si conecta cables o tubos, utilice estos tubos de aire.

Para obtener més detalles, consulte la seccin “10 Conexion

de nuevos cables de usuario o tubos” en el capitulo 3.

S
&

El origen del eje X estd a 0° + 5° con respecto

Radio de trabajo

ala parte delantera de la base del robot

420 (425 durante la rotacion del brazo)

30 (méximo de 120 durante la rotacion del brazo)

S Elevaci6n de 5 mm durante el
retorno al origen en el eje Z.

Tubos de usuario 2 (83)

Tubos de usuario 1 (B3)

AT[] Ta
20 o Seccin transversal A-A
1635 ILI_II.I.EI NI 173
062 @ 47
B 126
100+/-2
y . " 1099 Terminal de masa M3
(Posicion de origen de eje Z) o
S Conector para el cableado
g gg del usuario (puede utilizarse n° 1 a 6, contacto de base)
L‘[F J.S.T. Mfg Co., Ltd. Conector SM SMR-6VB,
02 0 03 0 pin SYM-001T-P0.6 (suministrado)

No existe relacion de fase entre la
(| Pparte planay el origen del eje R
L1

Rango de instalacion de la herramienta del usuario

Use la crimpadora YC12.

del usuario

2

) Para la instalacion de la
) r@.ﬁﬂ.‘ 4M4x0,7, pmndidad 6
L 01007 § 15 B y
Didmetro de
j&% >

Detalles de B

245

Posicidn de origen de eje X, Y

Para el retorno al origen, mueva antes los
ejes hacia la izquierda desde la posicion
mostrada anteriormente.

Tubos de usuario 1 (03)

Robots SCARA
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OMRON
R6YXGL250

SERIE XG

Especificaci
Eje X [Eie Y [EieZ [EleR
Alcance (mm) 250
Carga Gtil maxima (kg) 5 (4)7
Repeticién 2 (XYZ: mm) (R: °) +/-0,01 +-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 100 150 150
del eje Rango de rotacion (°) +—140 144 +/-360
Mecanismo Reductor de velocidad Harmonic Drive Harmonic Drive Husillo a bolas Harmonic Drive

de deceleracion [vstodo

de transmisién

Motor a reductor
de velocidad

Acoplamiento directo

Reductor de velocidad
a salida

Acoplamiento directo

Salida del servomotor de CA (W) 200 | 150 50 100
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 4,5 1,1 1.020
Tiempo de ciclo estandar: con carga Gtil de 2 kg™ (s) 0,49

Momento de inercia admisible respecto eje R % (kgm?) 0,05

Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2x 10

Tubos de usuario (diametro exterior) 4 x 3

Ajuste de limite de movimiento

1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)

Longitud de cable robotizado (m)

Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10

Opcional Brida herramienta R6YACXGLF
Eje hueco RBYACXGLS
Peso (kg) (sin cable robotizado) 14,5

*1 La carga util maxima es de 4 kg cuando se instalan las opciones de brida herramienta y eje hueco,

*2
*3
*4

Controlador

Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)
Con movimiento de 25 mm en direccion vertical y 300 mm en direccién horizontal reciprocamente.
Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

Controlador

Consumo (VA)

Método de operacion

YRC 1.100

Programacién/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operacién mediante comunicacién RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion

Modelo

Alcance SCARA: 250 mm. Recorrido vertical: 150 mm. Carga util max. 5 kg

R6YXGL250150YRCRO

Dimensiones

4- ©9 orifcio pasante
Perno MS para la instalacion,
se usan 4 pernos

104

|
60 | 60
140

138 (Tamafio de base)

(19~90)

129 (méximo de 280 durante
10 Ia rotacion del brazo)

56 150
3
Seccion transversal B-B. N
B B
42] 5 47
283, RO
264
Erd -
230, 5 H 222
187; B 202
— 174
183; 167
1385 +/-2 3
Posicion superior del eje Z en el
tope mecanico. Elevacion de 4 mm
durante el retorno al origen del eje Z 1 18
g
3
o (11,5 4] Rango de instalacion
Posici6n inferior del Tipo estndar de Ia herramienta del usuario
eje Z en el tope mecanico

640 (maximo de 660 durante
la rotacion del brazo)

Tubos de usuario 3 (F4 azul)
Tubos de usuario 2 (F4 rojo)

Tubos de usuario 1 (F4 negro)

XYM

ZBM\1
11
33
12
0
Terminal de masa M4 20 20

Orificios roscados para el cableado del usuario 6 M3x0,5. Profundidad 6

15

0\ A
D

‘Ancho entre
partes planas

sl o] bE -

El peso de la herramienta que se fija aqui debe afiadirse a la masa final.

7805

1385 +/-2

0
(115

7805 1

1345 +/-2

o}
(155

Opcional: Cableado/tubos de usuario a raves de guia |

Conector sub D para el
cableado del usuario
(puede utiizarse n° 1 2 10)

149
XP 1845 412 1

/@4 H7 5" orificio pasante
Didmetro de eie hueco @11

Montaje con brida herramienta
Poscicn deltope mecanio el e X. 142°
Pusicionde tope mecanco del e . 146°

14



R6YXGL350 seriE xG

OmRON

specificaciones

Método
de transmision

Motor a reductor
de velocidad

Acoplamiento directo

Eje X [Eie Y [EieZ [EieR
Alcance (mm) 350
Carga util maxima (kg) 5 (4)7
Repeticién Z (XYZ: mm) (R: °) +/-0,01 +-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 200 150 150
del eje Rango de rotacion (°) +—140 +—144 +/-360
Mecanismo Reductor de velocidad Harmonic Drive Harmonic Drive Husillo a bolas Harmonic Drive
de deceleracion

Reductor de velocidad Acoplamiento directo

a salida
Salida del servomotor de CA (W) 200 | 150 50 100
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 56 11 1.020
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg™ (s) 0,49
Momento de inercia admisible respecto eje R % (kgm?) 0,05
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2x 10
Tubos de usuario (diametro exterior) 4 x 3

Ajuste de limite de movimiento

1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)

Longitud de cable robotizado (m) Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10
Opcional Brida herramienta R6YACXGLF

Eje hueco RBYACXGLS
Peso (kg) (sin cable robotizado) 15

*1 La carga util méxima es de 4 kg cuando se instalan las opciones de brida herramienta y eje hueco,
*2 Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)
*3 Con movimiento de 25 mm en direccion vertical y 300 mm en direccion horizontal reciprocamente.
*4  Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

Controlador
Controlador Consumo (VA) Método de operacion
YRC 1.100 Programacién/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operacién mediante comunicacién RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion Modelo
Alcance SCARA: 350 mm. Recorrido vertical: 150 mm. Carga util max. 5 kg R6YXGL350150YRCRO
D
27 3
7805 7805
—
4- 9 orificio pasante
Perno M8 para la instalacion, 1385 +/-2 134,5 +/-2
€ usan 4 pernos 50
138 (Tamario de base) 1 19-00) o
(15 (155
129 (msimo do 33 durante [ opciona: Cableadotubos de usuario a través de guia
56 150 200 la rotacion del brazo)
n frans L
620 (méximo de 660 durante
1a otacion del brazo)
b (1§
& B
/ 7 47 Tubos de usuario 3 (F4 azul I ¥
Tubos de usuario? (o) Conector sub D para el -
283 | o Tubos de usuario 1 (F4 negro) cableado el usuzrio == 3
% -
230 LT H 222
o 202
1% = G'_ il mﬁ‘x [
E 14
1385 +/-2 [ 1345 41-2
Posicion superor deleje Zen el bt
tope mecénico. Elevacitn de 4 mm
durante el retorno al origen del eje Z / 18 o
33; -
12 0
04 (155
(1s Rango de instalacién in 4 " Montaje con brida herramienta
[Tipo estandar de la herramienta del usuario £ -1- =
Posicion nferior del eje Z en el tope mecéinico 5 Fa, (68
4945 Ol LA
“ Orificios foscados para l cableado del suario 6 M3 0,5. Profundidad 6 s E TR EE
5 @ El peso de fa herramienta que se fija aqui debe aadirse a la masa final ld"'J gl 'z
= ﬁw s T
g8 [ S [ 4 Dibulo dealado C__ ! %
g5 O < 1 o
Seccidn transversal A-A. — - R !
° 0 "
Q Dldmeto o0 Montaje con brida herramienta
[o ol e eje hueco @11 Foskio e ape mecinico el e : 142

o
pasante

@4 H7
orifcio

Puicn el opemcdoio e e V- 146

Robots SCARA
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OMRON
R6YXGL400 seriE xG

Especificaci

Eje X [Eie Y [EieZ [EieR
Alcance (mm) 400
Carga util maxima (kg) 5 (4)7
Repeticién 2 (XYZ: mm) (R: °) +/-0,01 +-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 250 150 150
del eje Rango de rotacion (°) +—140 144 +/-360
Mecanismo Reductor de velocidad Harmonic Drive Harmonic Drive Husillo a bolas Harmonic Drive
de deceleracion

Método
de transmisién

Motor a reductor
de velocidad

Acoplamiento directo

Reductor de velocidad

Acoplamiento directo

a salida
Salida del servomotor de CA (W) 200 | 150 50 100
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 6,1 1,1 1.020
Tiempo de ciclo estandar: con carga Gtil de 2 kg™ (s) 0,49
Momento de inercia admisible respecto eje R % (kgm?) 0,05
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2x 10
Tubos de usuario (diametro exterior) 4 x 3

Ajuste de limite de movimiento

1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)

Longitud de cable robotizado (m)

Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10

Opcional Brida herramienta R6YACXGLF
Eje hueco RBYACXGLS
Peso (kg) (sin cable robotizado) 15,5

*1 La carga util maxima es de 4 kg cuando se instalan las opciones de brida herramienta y eje hueco,

*2
*3
*4

Controlador

Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)
Con movimiento de 25 mm en direccion vertical y 300 mm en direccién horizontal reciprocamente.
Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

Controlador Consumo (VA)

Método de operacion

YRC 1.100

Programacién/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operacién mediante comunicacién RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion

Modelo

Alcance SCARA: 400 mm. Recorrido vertical: 150 mm. Carga util max. 5 kg

R6YXGL400150YRCRO

Dimensiones

4- @9 orificio pasante
Perno M8 para la instalacion,
S usan 4 pemos

138 (Tamafio de base)

7805 1 7805 1

1385 +/-2

Montaje con brida herramienta
35

" 188 129 (méximo de 380 durante o4 o4
Seocion transversal B8 56 150 250 {a rotaci6n del brazo) (115 (155
[ opcional: Cableadotubos de usuario a través de guia |
661 620 (méximo de 660 durante
614 la rotacion del brazo)
B /\
il i
I rio 3 (F4 azul)
/ ! 42450 = B B Conector sub D para
[r— I rio 2 {F4 i el cableado del usuario
283 Tubos de usuario 1 (F4 negro) (puede utlizarse n° 12 10)
264
25 [ 1 XtP
0 = 2 M q
187 o 202 /_ 181
183 174 129 149
1385 +-2 B 167 112 1345 +12
Posicion superior del eje Z en el o
tope mecénico. Elevacion de 4 mm 3 18 ?g i
durante el retoro al origen del eje Z E 35 % 0 i
ettt bl V] I A
E Terminal de masa M4 201 ]2 ZRP (155
0
(115 M 4] Rango de instalacion de
la herramienta del usuario

Posicion inferior del eje Z en el tope mecénico /

Orificios roscados para el cableado del usuario 6 M 3x 0,5. Profundidad 6

Seccién transversal A-A

EE o ©
EE D °

3% El peso de la que se fija aqui debe afiadirse a la masa final.
EF
= [6___o1©!

Estandar/Montaje con brida herramienta
Poscén gl tope macénico del fe X 142°
Posicin detope mecarico del e Y 146°

Dibujo defalladoC

30 h7 b
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R6YXGL500 seriE xG

OmRON

specificaciones

deceleracion

Eje X [Eie Y [EieZ [EleR
Alcance (mm) 500
Carga util maxima (kg) 5 (4)7
Repeticién Z (XYZ: mm) (R: °) +/-0,01 +-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 250 250 150
del eje Rango de rotacion (°) +—140 +—144 +/-360
Mecanismo de  |Reductor de velocidad Harmonic Drive Harmonic Drive Husillo a bolas Harmonic Drive

Método
de transmision

Motor a reductor
de velocidad

Acoplamiento directo

Reductor de velocidad
a salida

Acoplamiento directo

Salida del servomotor de CA (W) 200 | 150 50 100
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 5,1 1,1 1.020
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg™ (s) 0,59

Momento de inercia admisible respecto eje R % (kgm?) 0,05

Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2x 10

Tubos de usuario (diametro exterior) 4 x 3

Ajuste de limite de movimiento

1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)

Longitud de cable robotizado (m)

Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10

Opcional Brida herramienta R6YACXGLF
Eje hueco RBYACXGLS
Peso (kg) (sin cable robotizado) 17

Controlador

La carga util méxima es de 4 kg cuando se instalan las opciones de brida herramienta y eje hueco,
Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)

Con movimiento de 25 mm en direccién vertical y 300 mm en direccién horizontal reciprocamente.
Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

Controlador

Consumo (VA)

Método de operacion

YRC

1.100

Programacién/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operacién mediante comunicacién RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion

Modelo

Alcance SCARA: 500 mm. Recorrido vertical: 150 mm. Carga util max. 5 kg

R6YXGL500150YRCRO

Dimensiones

Conector D-sub para
el cableado del usuario
izarse n°

56

Tubos de usuario 3 (F4 azul]

Tubos de usuario 2 (F4 rojo)

Tubos de usuario 1 (F4 negro)

4- @9 oriicio pasante
Perno M8 para la instalacion,
¢

138 (Tamaio de base)

129 (mdximo de 315 durante
la rotacién del brazo)

627

16 h7 -

la rotaci6n del brazo)

Rango de instalacion u—
0 \de 2 herramienta del usuario

4

4 | 150

Posicion superior del eje Z en el tope. - —
‘mecénico. Elevacion de 4 mm durante
el retorno al origen del eje Z

Posicién inferior del eje Z en el tope mecénico

Orifcios roscados para el cableado del usuario 6 M 3¢ 0,5. Profundidad 6
l peso de la herramienta que se fila aqui debe afiadirse a la masa final

633 (maximo de 673 durante

Ancho entre
partes planas

Conector sub D para
el cableado del usuario
puede utilizarse n° 1.2 10)

Estandar/Montaje con brida herramienta
Posicn del ope mecdricodel o . 142°
Poscicn del ope mecdnico e e Y 146°

|

Robots SCARA
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OMRON
R6YXGL600 seriE xG

Especificaci

Eje X [Eie Y [EjeZ [EieR
Alcance (mm) 600
Carga util maxima (kg) 5 (4)
Repeticion 2 (XYZ: mm) (R: °) +/-0,01 +-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 350 250 150 R
del eje Rango de rotacién () +-140 144 +/-360
Mecanismo Reductor de velocidad Harmonic Drive Harmonic Drive Husillo a bolas Harmonic Drive
de deceleracion

Método
de transmision

Motor a reductor
de velocidad

Acoplamiento directo

Reductor de velocidad
a salida

Acoplamiento directo

Salida del servomotor de CA (W) 200 150 50 100
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 4,9 1,1 1.020
Tiempo de ciclo estandar: con carga ttil de 2 kg™ (s) 0,63

Momento de inercia admisible respecto eje R'? (kgm?) 0,05

Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2x 10

Tubos de usuario (diametro exterior) B4 x 3

Ajuste de limite de movimiento

1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)

Longitud de cable robotizado (m)

Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10

Opcional Brida herramienta RBYACXGLF
Eje hueco R6YACXGLS
Peso (kg) (sin cable robotizado) 18

*1  La carga util maxima es de 4 kg cuando se instalan las opciones de brida herramienta y eje hueco,
*2  Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)
*3  Con movimiento de 25 mm en direccion vertical y 300 mm en direccién horizontal reciprocamente.
*4  Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

Controlador
Controlador Consumo (VA) Método de operacion
YRC 1.100 Programacién/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operaciéon mediante comunicacion RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion

Modelo

Alcance SCARA: 600 mm. Recorrido vertical: 150 mm. Carga util max. 5 kg

R6YXGL600150YRCRO

Dimensiones

4- 9 orificio pasante
Conector D-sub para Permo M8 para fa nstalacion, 62
el cableado del usuario se usan 4 pernos s0] 88
vede utizarse 1.2 10 138 (Tamafo de base) (19-90
129 (méximo de 355 durante
56 250 350 la rotacion del brazo)

674
627 b

296
277
274

248 (|

243 A
200

4

E

196
1515 +/-2
36

B
g
5l

(15)

0 Rango de instalacion 167
16_h7_-0,013Nde [a herramienta del usuario

Orificios roscados para el cableado del usuario 6 M3x0,5. Profundidad 6
El peso de la herramienta que se fija aqui debe afiadirse a la masa final.

<]
Posicion superior del eje Z Tipo esténdar
en el tope mecanico. Elevacion de 4 mm
durante el retorno al rigen del eje Z.

\Posicion inferior del eje Z en el tope mecanico

Ancho entre
partes planas

633 (maximo de 673 durante
la rotacion del brazo)

5

Seccion transversal A-A

7935 ¥ 7935 ¥

194

162
151,5 +/-2 147,5 +/-2

15
ol

25

Conector sub D para el
cableado del usuario
puede utilzarse n° 12 10

Montaje con brida herramienta

o\

. Dibujo detallado C

Esténdar/Montaje con brida herramienta
Posiin del tope mecarico delf X. 142°
Poscicn el tope mecaricodel o . 146°
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R6YXG500 seriE xG

OmRON

specificaciones

Eje X |Eje Y |Eje z |Eje R
Alcance (mm) 500
Carga util maxima (kg) 10
Repeticion | (XYZ: mm) (R: °) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 200 300 200 |300
del eje Rango de rotacion (°) +—130 +—145 +/-360
Mecanismo de  |Reductor de velocidad Harmonic Drive Harmonic Drive Husillo a bolas Harmonic Drive
deceleracion Método Motor a reductor Acoplamiento directo
de transmisiéon [de velocidad
Reductor de velocidad Acoplamiento directo
a salida
Salida del servomotor de CA (W) 400 |200 200 200
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 7,6 2,3 |1,7 1.700
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg2 (s) 0,45
Momento de inercia admisible respecto eje R > (kgm?) 0,30
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2x 20
Tubos de usuario (diametro exterior) 26 x 3
Ajuste de limite de movimiento 1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)
Longitud de cable robotizado (m) Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10
Peso (kg) (sin cable robotizado) 30
*1 Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)
*2 Con movimiento de 25 mm en direccién vertical y 300 mm en direccion horizontal reciprocamente.
*3 Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.
Controlador
Controlador Consumo (VA) Método de operacion
YRC 1.700 Programacioén/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operacién mediante comunicacién RS-232C
Tabla de seleccion
Descripcion Modelo
Alcance SCARA: 500 mm. Recorrido vertical: 200 mm. Carga util max.: 10 kg R6YXG500200YRCR3
Alcance SCARA: 500 mm. Recorrido vertical: 300 mm, Carga util max.: 10 kg R6YXG500300YRCR3
Dimensiones
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OMRON
R6YXG600 seriE xG

Especificaci
Eje X [Eie Y [Eiez [EieR
Alcance (mm) 600
Carga util maxima (kg) 10
Repeticion | (XYZ: mm) (R: °) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 300 300 200 |300
del eje Rango de rotacion (°) +—130 +—145 +/-360
Mecanismo Reductor de velocidad Harmonic Drive Harmonic Drive Husillo a bolas Harmonic Drive
de deceleracion [yatodo de Motor a reductor Acoplamiento directo
transmision de velocidad
Reductor de velocidad Acoplamiento directo
a salida
Salida del servomotor de CA (W) 400 |200 200 200
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 8,4 23 [1.7 1.700
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg2 (s) 0,46
Momento de inercia admisible respecto eje R> (kgm?) 0,30
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2x 20
Tubos de usuario (diametro exterior) 26 x 3
Ajuste de limite de movimiento 1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)
Longitud de cable robotizado (m) Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10
Peso (kg) (sin cable robotizado) 31

*1 Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)
*2 Con movimiento de 25 mm en direccién vertical y 300 mm en direccion horizontal reciprocamente.
*3 Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

Controlador
Controlador Consumo (VA) Método de operacion
YRC 1.700 Programacién/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operacién mediante comunicacién RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion Modelo
Alcance SCARA: 600 mm. Recorrido vertical: 200 mm. Carga util max.: 10 kg R6YXG600200YRCR3
Alcance SCARA: 600 mm. Recorrido vertical: 300 mm, Carga util max.: 10 kg R6YXG600300YRCR3
Dimensiones
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R6YXGHG600 seriE xG

OmRON

specificaciones

Método

de transmision

Motor a reductor
de velocidad

Acoplamiento directo

Eje X [Eie Y [EieZ [EieR
Alcance (mm) 600
Carga util maxima (kg) 20
Repeticién T (XYZ: mm) (R: °) +/-0,02 +-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 200 400 200 |400
del eje Rango de rotacion (°) +—130 +—150 +/-360
Mecanismo Reductor de velocidad Harmonic Drive Harmonic Drive Husillo a bolas Harmonic Drive
de deceleracion

Reductor de velocidad

Acoplamiento directo

a salida
Salida del servomotor de CA (W) 750 |400 400 200
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 7,7 23 |1,7 920
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg2 (s) 0,47
Momento de inercia admisible respecto eje R > (kgm?) 1
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2x 20
Tubos de usuario (diametro exterior) 26 x 3

Ajuste de limite de movimiento

1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)

Longitud de cable robotizado (m)

Estandar: 3,5 Opcional: 5,

10

Peso (kg) (sin cable robotizado)

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

*1 Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)
*2 Con movimiento de 25 mm en direccién vertical y 300 mm en direccion horizontal reciprocamente.
*3 Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

Controlador

Controlador

Consumo (VA)

Método de operacion

YRC

2.500

Programacioén/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operacién mediante comunicacién RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion Modelo
Alcance SCARA: 600 mm. Recorrido vertical: 200 mm. Carga util max.: 20 kg R6YXGH600200YRCR3
Alcance SCARA: 600 mm. Recorrido vertical: 400 mm. Carga util max.: 20 kg R6YXGH600400YRCR3
Dimensiones
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OMRON
R6YXG700 seriE xG

Especificaci
Eje X |Eje Y |Eje z |Eje R
Alcance (mm) 700
Carga util maxima (kg) 20
Repeticion | (XYZ: mm) (R: °) +/-0,02 +/-0,01 +/-0.004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 300 400 200 |400
del eje Rango de rotacion (°) +—130 +/—150 +/-360
Mecanismo Reductor de velocidad Harmonic Drive Harmonic Drive Husillo a bolas Harmonic Drive
de deceleracion [yatodo Motor a reductor Acoplamiento directo
de transmisién |de velocidad
Reductor de velocidad Acoplamiento directo
a salida
Salida del servomotor de CA (W) 750 |400 400 200
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 8,4 2,3 |1,7 920
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg2 (s) 0,42
Momento de inercia admisible respecto eje R> (kgm?) 1
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2x 20
Tubos de usuario (diametro exterior) 26 x 3
Ajuste de limite de movimiento 1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)
Longitud de cable robotizado (m) Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10
Peso (kg) (sin cable robotizado) Eje Z, 200 mm: 50, Eje Z, 400 mm: 52

*1 Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)
*2 Con movimiento de 25 mm en direccién vertical y 300 mm en direccion horizontal reciprocamente.
*3 Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

Controlador
Controlador Consumo (VA) Método de operacion
YRC 2.500 Programacién/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operacién mediante comunicacién RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion Modelo

Alcance SCARA: 700 mm. Recorrido vertical: 200 mm. Carga util max.: 20 kg R6YXG700200YRCR3
Alcance SCARA: 700 mm. Recorrido vertical: 400 mm. Carga util max.: 20 kg R6YXG700400YRCR3
Dimensiones
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R6YXG800 seriE xG

OmRON

specificaciones

Eje X [Eie Y [EieZ [EleR
Alcance (mm) 800
Carga util maxima (kg) 20
Repeticién T (XYZ: mm) (R: °) +/-0,02 +-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 400 400 200 |400
del eje Rango de rotacion (°) +—130 +—150 +/-360
Mecanismo Reductor de velocidad Harmonic Drive Harmonic Drive Husillo a bolas Harmonic Drive
de deceleracion yatodo Motor a reductor Acoplamiento directo
de transmisiéon [de velocidad

Reductor de velocidad Acoplamiento directo

a salida
Salida del servomotor de CA (W) 750 |400 400 200
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 9,2 23 |1,7 920
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg2 (s) 0,48
Momento de inercia admisible respecto eje R > (kgm?) 1
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2x 20
Tubos de usuario (diametro exterior) 26 x 3

Ajuste de limite de movimiento

1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)

Longitud de cable robotizado (m)

Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10

Peso (kg) (sin cable robotizado)

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

*1 Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)
*2 Con movimiento de 25 mm en direccién vertical y 300 mm en direccion horizontal reciprocamente.
*3 Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

Controlador

Controlador

Consumo (VA)

Método de operacion

YRC

2.500

Programacioén/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operacién mediante comunicacién RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion Modelo
Alcance SCARA: 800 mm. Recorrido vertical: 200 mm. Carga util max.: 20 kg R6YXG800200YRCR3
Alcance SCARA: 800 mm. Recorrido vertical: 400 mm. Carga util max.: 20 kg R6YXG800400YRCR3
Dimensiones
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OMRON
R6YXG900 seriE xG

Especificaci
Eje X [Eie Y [EieZ [EieR
Alcance (mm) 900
Carga util maxima (kg) 20
Repeticion | (XYZ: mm) (R: °) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 500 400 200 |400
del eje Rango de rotacion (°) +—130 +/—150 +/-360
Mecanismo Reductor de velocidad Harmonic Drive Harmonic Drive Husillo a bolas Harmonic Drive

de deceleracion

Método
de transmisién

Motor a reductor
de velocidad

Acoplamiento directo

Reductor de velocidad
a salida

Acoplamiento directo

Salida del servomotor de CA (W) 750 |400 400 200
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 9,9 23 |1,7 920
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg2 (s) 0,49

Momento de inercia admisible respecto eje R> (kgm?) 1

Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2x 20

Tubos de usuario (diametro exterior) 26 x 3

Ajuste de limite de movimiento

1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)

Longitud de cable robotizado (m)

Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10

Peso (kg) (sin cable robotizado)

Eje Z, 200 mm: 54, Eje Z, 400 mm: 56

*1

Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)

*2 Con movimiento de 25 mm en direccién vertical y 300 mm en direccion horizontal reciprocamente.
*3 Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

Controlador
Controlador Consumo (VA) Método de operacion
YRC 2.500 Programacién/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operacién mediante comunicacién RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion Modelo
Alcance SCARA: 900 mm. Recorrido vertical: 200 mm. Carga util max.: 20 kg R6YXG900200YRCR3
Alcance SCARA: 900 mm. Recorrido vertical: 400 mm. Carga util max.: 20 kg R6YXG900400YRCR3
Dimensiones
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R6YXG1000 seriE xG

OmRON

specificaciones

Eje X [Eje Y [Eiez [EjeR
Alcance (mm) 1000
Carga util maxima (kg) 20
Repeticion | (XYZ: mm) (R: °) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 600 400 200 400 R
del eje Rango de rotacién (°) +-130 +-150 +-360
Mecanismo Reductor de velocidad Harmonic Drive Harmonic Drive Husillo a bolas Harmonic Drive
de deceleracion Método Motor a reductor Acoplamiento directo
de transmisién |de velocidad

Reductor de velocidad Acoplamiento directo

a salida
Salida del servomotor de CA (W) 750 400 400 200
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 10,6 23 1,7 920
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg~ (s) 0,49
Momento de inercia admisible respecto eje R™° (kgm?) 1
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2 x20
Tubos de usuario (diametro exterior) 26 x 3

Ajuste de limite de movimiento

1, Limite suave 2, Tope mecanico (eje X, Y, Z)

Longitud de cable robotizado (m)

Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10

Peso (kg) (sin cable robotizado)

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

*1

Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)

*2  Con movimiento de 25 mm en direccién vertical y 300 mm en direccion horizontal reciprocamente.

*3 Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion

Controlador

Controlador Consumo (VA)

Método de operacion

YRC 2.500

Programacion/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operaciéon mediante comunicacion RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion Modelo
Alcance SCARA: 1.000 mm. Recorrido vertical: 200 mm. Carga util max.: 20 kg R6YXG1000200YRCR3
Alcance SCARA: 1.000 mm. Recorrido vertical: 400 mm. Carga util max.: 20 kg R6YXG1000400YRCR3
Dimensiones
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OMmRON

R6YXGSW300 SeRIE XG - MONTAJE EN PARED
R6YXGSU300 MONTAJE EN PARED INVERTIDO

pecificaciones

Eje X Eje Y Eje Z Eje R

TipoW  [Tipo U
Alcance (mm) 300
Carga util maxima (kg) 5 (4)7
Repeticion 2 (XYZ: mm) (R: °) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 150 150 150
del eje Rango de rotacién (°) +/-120 +/-130 J— +/-360
Mecanismo Reductor de velocidad Harmonic Drive Harmonic Drive Husillo a bolas Harmonic Drive

de deceleracion [matodo

de transmision

Motor a reductor
de velocidad

Reductor de velocidad

Acoplamiento directo

Acoplamiento directo

a salida
Salida del servomotor de CA (W) 200 | 150 50 100
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 4.4 1,0 1.020 |720
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg ° (s) 0,49
Momento de inercia admisible respecto eje R'? (kgm?) 0,05
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2x 10
Tubos de usuario (diametro exterior) @4 x 3

Ajuste de limite de movimiento
Longitud de cable robotizado (m)

1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)
Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10

Opcional Brida herramienta RBYACXGLF
Eje hueco R6YACXGLS
Peso (kg) (sin cable robotizado) 15,5

*1  La carga util maxima es de 4 kg cuando se instalan las opciones de brida herramienta y eje hueco,
*2  Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)

*3  Con movimiento de 25 mm en direccion vertical y 300 mm en direccién horizontal reciprocamente.
*4  Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

Controlador
Controlador Consumo (VA) Método de operacion
YRC 1.000 Programacién/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operacién mediante comunicacion RS-232C

Tabla de seleccion

Tipo Descripcion Modelo

Modelo para montaje en pared Alcance SCARA: 300 mm. Recorrido vertical: 150 mm. Carga util max. 5 kg R6YXGSW300150YRCRO
Modelo para montaje en pared Alcance SCARA: 300 mm. Recorrido vertical: 150 mm. Carga util max. 5 kg RBYXGSU300150YRCRO
invertido

Dimensiones

Conector D-sub para el cableado del usuario 43
(puede utilizarse n° 1 a 10)

S
n AL}
hard
Tubos de usuario 1 (@4 rojo) 2]
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56 150 150 131
57 47
381 381
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409 : Nota: el tipo invertido se instala del revés. al origen del eje R)
Perno M8 para | Como este orificio esta previsto para la
B % la instalacion, | sujecion de cableadoltubos, no conviene
se usan 4 pef'nos aplicar una carga elevada en él.
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gler;g;r:od;rg:;n <8 < e ‘“"“\ Montaje con brida i
s
delejeZ . .
Orificios roscados para el cableado Didmetro de eje hueco Q11 (Opcional)
del usuario 6 M3x0,5. Profundidad 6 S « Tope adicional superior del eje Z:

Permite el cambio de la posicién del origen del eje Z hasta un punto con una elevacion

de 12 mm, 15 mm o 18 mm (en pasos de 3 mm) o nferiorrespecto ala posicion estand.
 Tope adiional inferior del e Z:

Permite el cambio de la posicién deltope del eje Z hasta un punto con na elevacion

de 17 mm o superior respecto a la posicion esténdar.

(Limite inferior del area de trabajo: 4 mm desde el tope adicional)

(No se puede usar cuando el cableadoltubos de usuario se tienden a través

del efe ranurado)

70 20
El peso de la herramienta que se fija aqui 4 orificios pasantes de (4,5
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Radio de trabajo
Posicion del tope mecanico del eje X: 122°
Posicion del tope mecanico del eje Y: 132°
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R6YXGSW400 SerIE XG - MONTAJE EN PARED

R6YXGSU400 MONTAJE EN PARED INVERTIDO

OmRON

pecificaciones

Eje X Eje Y Eje Z Eje R

TipoW  [TipoU
Alcance (mm) 400
Carga util maxima (kg) 5(4)7
Repeticion 2 (XYZ: mm) (R: °) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Especificaciones [Longitud del brazo (mm) 250 150 150
del eje Rango de rotacién (°) +/-125 +/—144 J— +/-360
Mecanismo Reductor de velocidad Harmonic Drive Harmonic Drive Husillo a bolas Harmonic Drive

de deceleracion [matodo

de transmision

Motor a reductor
de velocidad

Acoplamiento directo

Reductor de velocidad Acoplamiento directo

a salida
Salida del servomotor de CA (W) 200 | 150 50 100
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 6,1 1,1 1.020 |720
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg™ (s) 0,49
Momento de inercia admisible respecto eje R'? (kgm?) 0,05
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2x 10
Tubos de usuario (diametro exterior) B4 x 3

Ajuste de limite de movimiento

1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)

Longitud de cable robotizado (m)

Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10

Opcional Brida herramienta RBYACXGLF
Eje hueco R6YACXGLS
Peso (kg) (sin cable robotizado) 16

*1 La carga util maxima es de 4 kg cuando se instalan las opciones de brida herramienta y eje hueco,

*2  Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)

*3  Con movimiento de 25 mm en direccién vertical y 300 mm en direccion horizontal reciprocamente.

*4  Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

Controlador

Controlador Consumo (VA) Método de operacion

YRC 1.000 Programacion/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operaciéon mediante comunicacion RS-232C

Tabla de seleccion

Tipo Descripcion Modelo

Modelo para montaje en pared Alcance SCARA: 400 mm. Recorrido vertical: 150 mm. Carga util max. 5 kg R6YXGSW400150YRCRO
Modelo para montaje en pared Alcance SCARA: 400 mm. Recorrido vertical: 150 mm. Carga util max. 5 kg R6YXGSU400150YRCRO
invertido

Dimensiones

43

Conector D-sub para el cableado del usuario
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OMmRON

R6YXGSW500 SeRIE XG - MONTAJE EN PARED
R6YXGSU500 MONTAJE EN PARED INVERTIDO

de deceleracion

Eje X Eje Y Eje Z Eje R

TipoW  [TipoU
Alcance (mm) 500
Carga util maxima (kg) 10
Repeticion | (XYZ: mm) (R: °) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 200 300 200 |300
del eje Rango de rotacién (%) +/-105 +/-125 J— +/-360
Mecanismo Reductor de velocidad Harmonic Drive Harmonic Drive Husillo a bolas Harmonic Drive

Método
de transmision

Motor a reductor
de velocidad

Acoplamiento directo

Reductor de velocidad

Acoplamiento directo

a salida
Salida del servomotor de CA (W) 400 |200 200 200
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 7,6 2,3 |1,7 1.700 |800
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg - (s) 0,45
Momento de inercia admisible respecto eje R™° (kgm?) 0,3
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2 x 20
Tubos de usuario (diametro exterior) 26 x 3

Ajuste de limite de movimiento
Longitud de cable robotizado (m)
Peso (kg) (sin cable robotizado)

*1 Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)
*2  Con movimiento de 25 mm en direccion vertical y 300 mm en direccion horizontal reciprocamente.
*3 Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)
Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10
26

Controlador
Controlador Consumo (VA) Método de operacion
YRC 2.200 Programacién/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operacién mediante comunicacién RS-232C

Tabla de seleccion

Tipo Descripcion Modelo
Modelo para montaje en pared Alcance SCARA: 500 mm. Recorrido vertical: 200 mm. Carga util max.: 10 kg R6YXGSW500200YRCR3
Alcance SCARA: 500 mm. Recorrido vertical: 300 mm, Carga util max.: 10 kg R6YXGSW500300YRCR3
Modelo para montaje en pared Alcance SCARA: 500 mm. Recorrido vertical: 200 mm. Carga util max.: 10 kg R6YXGSU500200YRCR3
invertido Alcance SCARA: 500 mm. Recorrido vertical: 300 mm, Carga Util méx.: 10 kg R6YXGSU500300YRCR3
Dimensiones
Al 300 200 89,5
4 orificios pasantes M4x0,7 para fijacion
106 Conector D-sub para suministran cuatro tornillos de fjacion MAx10L.
el cableado del usuario No atornille los tornillos a una profundidad superior a 10 mm desde la superficie inferior del brazo.
2 El peso de la herramienta que se fija aqui debe afiadirse a la masa final.
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E
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la superficie plana y el origen del eje R

200
Diametro de eje hueco @14
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R6YXGSWG600 SeRIE XG - MONTAJE EN PARED

R6YXGSUG00 MONTAJE EN PARED INVERTIDO

OmRON

specificaciones

Eje X Eje Y Eje Z Eje R

TipoW  [TipoU
Alcance (mm) 600
Carga util maxima (kg) 10
Repeticion | (XYZ: mm) (R: °) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Especificaciones [Longitud del brazo (mm) 300 300 200 |300
del eje Rango de rotacion (°) +/-130 +/-145 — +/-360
Mecanismo Reductor de velocidad Harmonic Drive Harmonic Drive Husillo a bolas Harmonic Drive

de deceleracion [matodo

de transmision

Motor a reductor
de velocidad

Acoplamiento directo

Reductor de velocidad
a salida

Acoplamiento directo

Salida del servomotor de CA (W) 400 |200 200 200
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 8,4 2,3 |1,7 1.700 |800
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg~ (s) 0,46

Momento de inercia admisible respecto eje R™° (kgm?) 0,3

Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2x20

Tubos de usuario (diametro exterior) 26 x 3

Ajuste de limite de movimiento

1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)

Longitud de cable robotizado (m)

Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10

Peso (kg) (sin cable robotizado)

27

*1 Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)
*2  Con movimiento de 25 mm en direccion vertical y 300 mm en direccion horizontal reciprocamente.
*3 Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

Controlador
Controlador Consumo (VA) Método de operacion
YRC 2.200 Programacién/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operacién mediante comunicacién RS-232C

Tabla de seleccion

Tipo Descripcion Modelo

Modelo para montaje en pared Alcance SCARA: 600 mm. Recorrido vertical: 200 mm. Carga util max.: 10 kg R6YXGSW600200YRCR3
Alcance SCARA: 600 mm. Recorrido vertical: 300 mm, Carga util max.: 10 kg R6YXGSW600300YRCR3

Modelo para montaje en pared Alcance SCARA: 600 mm. Recorrido vertical: 200 mm. Carga util max.: 10 kg R6YXGSU600200YRCR3

invertido Alcance SCARA: 600 mm. Recorrido vertical: 300 mm, Carga Util max.: 10 kg R6YXGSUB00300YRCR3

1 300 300 895 )
4 oo pasanos UO7 gaa ackn do fa hrramionta

m! " e suministran cuatro tornillos de fijacion Mdx10L. m
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g
g
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Rango de instalacién de la herramienta del usuario
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Radio de trabajo del sistema derecho
Posicion del tope mecanico del eje X: 132°
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OMmRON

R6YXGSW700 SerRIE XG - MONTAJE EN PARED
R6YXGSU700 MONTAJE EN PARED INVERTIDO

Eje X Eje Y Eje Z Eje R

TipoW  [TipoU
Alcance (mm) 700
Carga util maxima (kg) 20
Repeticion | (XYZ: mm) (R: °) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 300 400 200 |400
del eje Rango de rotacién (%) +/-130 +/-130 J— +/-360
Mecanismo Reductor de velocidad Harmonic Drive Harmonic Drive Husillo a bolas Harmonic Drive
de deceleracion

Método
de transmision

Motor a reductor
de velocidad

Reductor de velocidad

Acoplamiento directo

Acoplamiento directo

a salida
Salida del servomotor de CA (W) 750 |400 400 200
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 8,4 2,3 |1,7 920 |480
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg - (s) 0,42
Momento de inercia admisible respecto eje R™° (kgm?) 1,0
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2 x 20
Tubos de usuario (diametro exterior) 26 x 3

Ajuste de limite de movimiento
Longitud de cable robotizado (m)
Peso (kg) (sin cable robotizado) 51

*1 Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)
*2  Con movimiento de 25 mm en direccion vertical y 300 mm en direccion horizontal reciprocamente.
*3 Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)
Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10

Controlador
Controlador Consumo (VA) Método de operacion
YRC 2.500 Programacién/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operacién mediante comunicacién RS-232C

Tabla de seleccion

Tipo Descripcion Modelo
Modelo para montaje en pared Alcance SCARA: 700 mm. Recorrido vertical: 200 mm. Carga util max.: 20 kg R6YXGSW700200YRCR3
Alcance SCARA: 700 mm. Recorrido vertical: 400 mm. Carga util max.: 20 kg R6YXGSW700400YRCR3
Modelo para montaje en pared Alcance SCARA: 700 mm. Recorrido vertical: 200 mm. Carga util max.: 20 kg R6YXGSU700200YRCR3
invertido Alcance SCARA: 700 mm. Recorrido vertical: 400 mm. Carga Util méx.: 20 kg R6YXGSU700400YRCR3
80 400 300 114
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) 2 nector D-sub para 08 i 7 para fijacio
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R s ¢
g 3
g 32
g g
E 2 RBYXGSU700200 R6YXGSU700400
Posicion inferior del eje Z en el tope mecdnico g = REYXGSW700200 ROVKGSW700400 _— e
f Seccitn transversal A-A.
o [ 400mm | R6YXGSW700400 | RGYXGSU700400
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OMRON
R6YXGSW800 SeRIE XG - MONTAJE EN PARED

R6YXGSU800 MONTAJE EN PARED INVERTIDO

specificaciones

Eje X Eje Y Eje Z Eje R

TipoW  [TipoU
Alcance (mm) 800
Carga util maxima (kg) 20
Repeticion | (XYZ: mm) (R: °) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Especificaciones [Longitud del brazo (mm) 400 400 200 |400
del eje Rango de rotacién (°) +/-130 +/-145 J— +/-360
Mecanismo Reductor de velocidad Harmonic Drive Harmonic Drive Husillo a bolas Harmonic Drive

de deceleracion [matodo

de transmision

Motor a reductor
de velocidad

Reductor de velocidad

Acoplamiento directo

Acoplamiento directo

a salida
Salida del servomotor de CA (W) 750 |400 400 200
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 9,2 2,3 |1,7 920 |480
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg 2 (s) 0,48
Momento de inercia admisible respecto eje R™° (kgm?) 1,0
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2x 20
Tubos de usuario (diametro exterior) 26 x 3

Ajuste de limite de movimiento 1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)
Longitud de cable robotizado (m) Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10
Peso (kg) (sin cable robotizado) 53

*1 Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)
*2  Con movimiento de 25 mm en direccion vertical y 300 mm en direccion horizontal reciprocamente.
*3 Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

Controlador
Controlador Consumo (VA) Método de operacion
YRC 2.500 Programacién/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operacién mediante comunicacién RS-232C

Tabla de seleccion

Tipo Descripcion Modelo
Modelo para montaje en pared Alcance SCARA: 800 mm. Recorrido vertical: 200 mm. Carga util max.: 20 kg R6YXGSW800200YRCR3

Alcance SCARA: 800 mm. Recorrido vertical: 400 mm. Carga util max.: 20 kg R6YXGSW800400YRCR3
Modelo para montaje en pared Alcance SCARA: 800 mm. Recorrido vertical: 200 mm. Carga util max.: 20 kg R6YXGSU800200YRCR3
invertido Alcance SCARA: 800 mm. Recorrido vertical: 400 mm. Carga Util max.: 20 kg R6YXGSUB00400YRCR3
Dimensiones

80 400 400 A 4 orificios pasantes M4x0,7 para fijacion de la herramienta
-1 Conector D-sub para Se suministran cuatro tonillos de fijacion M4x10L.
Tubos de usuario 2 ({6 rojo) 20| ¢l cableado del usuario No atornille los tornillos a una profundidad superior a 10 mm desde la superficie inferior el brazo,
Tubos de usuario 1 (6 negro) 20, 4] El peso de la herramienta que se fiia aqui debe aadirse a la masa final.

——

L &~
o =

uede utilizarse n° 1 a 20)

7

T
Tubos de usuario 1 (6 nearo) Conecto D-oub para
0 el cableado del usuario
uede utizarse 1.2 20)

219

— 5
o SEDZ e °
) E “.: u ® o ba
i L)

M 20 x2.5. Profundidad 20 (parte inferior de la ranura)

Jerminal de masa M4

63 128
585 6- @14 orificio pasante
Zrecortdo Perno M12 para a instalacion
400 mm K/H Se usan 6 pernos
(520) /
e 3
Z recorrido e L] o §
200mm o o 58
o—t £
e Mn gl
)
=
e 5 = 5 o
¥ ? 71§
o
[ 4
—8
7
3 1.1
[ I
= I
1N 30
37 =
715 lﬁ'— i I 5
855
127.3 E “ l
1821 k! ¥ 1505
’ o |LN\@2snr (114)
Rango de instalacitn de la herramienta del usuario

200

No existe relacion de fase entre la superficie plana y el origen del eje R

Elevacion de 6 mm durante el retorno al origen en el eje Z

400
12

Posicin inferior del efe Z en el tope mecénico

Seccion transversal A-A

RBYXGSW800200

[Recorrdo del eje Z | Nombre del modelo
R6YXGSW800200
[ 400mm | R6YXGSW800400

R6YXGSW800400

Radio de trabajo del sistema derecho

Posicién del tope mecanico del eje X: 132°
Posicion del tope mecanico del eje Y: 147>

R6YXGSU800200

[Recorido del eje Z | Nombre del modelo
R6YXGSU800200
[ 400mm | R6YXGSU800400

R6YXGSU800400

Robots SCARA
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OMmRON

R6YXGSW900 SeRIE XG - MONTAJE EN PARED
R6YXGSU900 MONTAJE EN PARED INVERTIDO

Eje X Eje Y Eje Z Eje R

TipoW  [TipoU
Alcance (mm) 900
Carga util maxima (kg) 20
Repeticion | (XYZ: mm) (R: °) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 500 400 200 |400
del eje Rango de rotacién (%) +/-130 +/-150 J— +/-360
Mecanismo Reductor de velocidad Harmonic Drive Harmonic Drive Husillo a bolas Harmonic Drive

de deceleracion [matodo

de transmision

Motor a reductor
de velocidad

Reductor de velocidad

Acoplamiento directo

Acoplamiento directo

a salida
Salida del servomotor de CA (W) 750 |400 400 200
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 9,9 2,3 |1,7 920 |480
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg - (s) 0,49
Momento de inercia admisible respecto eje R™° (kgm?) 1,0
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2 x 20
Tubos de usuario (diametro exterior) 26 x 3

Ajuste de limite de movimiento
Longitud de cable robotizado (m)
Peso (kg) (sin cable robotizado)

1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)
Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10
55

*1 Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)
*2  Con movimiento de 25 mm en direccion vertical y 300 mm en direccion horizontal reciprocamente.
*3 Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

Controlador
Controlador Consumo (VA) Método de operacion
YRC 2.500 Programacién/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operacién mediante comunicacién RS-232C

Tabla de seleccion

Tipo Descripcion Modelo

Modelo para montaje en pared Alcance SCARA: 900 mm. Recorrido vertical: 200 mm. Carga util max.: 20 kg R6YXGSW900200YRCR3
Alcance SCARA: 900 mm. Recorrido vertical: 400 mm. Carga util max.: 20 kg R6YXGSW900400YRCR3

Modelo para montaje en pared Alcance SCARA: 900 mm. Recorrido vertical: 200 mm. Carga util max.: 20 kg R6YXGSU900200YRCR3

invertido Alcance SCARA: 900 mm. Recorrido vertical: 400 mm. Carga Util méx.: 20 kg R6YXGSU900400YRCR3

Dimensiones

80 400 N 500 114

Tubos de usuario 3 (f6 azui) B
Tubos de usuario 2 (16 rojo)
Tubos de usuario 1 (f6 negro)

4 orificios pasantes M4x0,7 para fijacién de la herramienta
Se suministran cuatro tornillos de fijacion M4x10L.
No atornille los tornillos a una profundidad superior a 10 mm desde la superficie inferior del brazo.

Conector D-sub para
el cableado del usuario
(puede utiizarse n° 12 20)

El peso de la herramienta que se fija aqui debe afiadirse a la masa final.
0
= I L
N m . ° ° pe
R B 1<l g = 170 | — g
T &% 2| L cee l o b
‘ ' g
Conector D-sub para x:
¢l cableado del usyario
63 128
585 6- @14 orificio pasante
Zrecorrido Perno M12 para la instalacién
400 mm L e usan 6 pernos Radi | sistema izqui
1520 )
] B
385 N 3
Z recorrido e w| 5
200 mm e Gk
8H7 orificio pasante 0 E
10e §|
wl g
247 zﬁ—cn = 5| 2
& R
7
o - |
i t I Radio de trabajo del sistema derecho

Posicion del tope mecanico del eje X: 132°
Posicion del tope mecanico del eje : 152°

B

T
3 |
4

@55 Rango de instalacion de Ia herramienta del usuario
No existe relacion de fase entre la superficie plana y el origen del eje R

C
75 Lﬁl_
855 |

VA

MODELO PARA
MONTAJE EN PARED

200

400

Posicion inferior del eje Z en el tope mecanico RYXGSW900200 R6YXGSW900400 REYXGSU900400
! Seccidn transversal A-A [Recorrido del eje Z | Nombre del modelo [Recorrido del eje Z | Nombre del modelo
o R6YXGSWI00200 R6YXGSU900200
- [400mm | R6YXGSW900400 [400mm | R6YXGSU900400
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OMRON
R6YXGSW1000 SerIE XG - MONTAJE EN PARED

R6YXGSU1000 TiPo PARA MONTAJE EN PARED INVERTIDO

specificaciones

Eje X Eje Y Eje Z Eje R
TipoW  [TipoU
Alcance (mm) 1000
Carga util maxima (kg) 20
Repeticion | (XYZ: mm) (R: °) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 600 400 200 |400
del eje Rango de rotacion (°) +/-130 +/-150 — +/-360
Mecanismo Reductor de velocidad Harmonic Drive Harmonic Drive Husillo a bolas Harmonic Drive
de deceleracién |ygtodo Motor a reductor Acoplamiento directo
de transmisién |de velocidad
Reductor de velocidad Acoplamiento directo
a salida
Salida del servomotor de CA (W) 750 [400 400 200
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 10,6 2,3 |1,7 920 |480
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg~ (s) 0,49
Momento de inercia admisible respecto eje R™° (kgm?) 1,0
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2x20
Tubos de usuario (diametro exterior) 26 x 3
Ajuste de limite de movimiento 1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)
Longitud de cable robotizado (m) Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10
Peso (kg) (sin cable robotizado) 57

*1 Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)
*2  Con movimiento de 25 mm en direccion vertical y 300 mm en direccion horizontal reciprocamente.
*3 Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

Controlador
Controlador Consumo (VA) Método de operacion
YRC 2.500 Programacién/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operacién mediante comunicacién RS-232C
Tabla de seleccién
Tipo Descripcion Modelo
Modelo para montaje en pared Alcance SCARA: 1.000 mm. Recorrido vertical: 200 mm. Carga util max.: 20 kg R6YXGSW1000200YRCR3
Alcance SCARA: 1.000 mm. Recorrido vertical: 400 mm. Carga util max.: 20 kg R6YXGSW1000400YRCR3
Modelo para montaje en pared Alcance SCARA: 1.000 mm. Recorrido vertical: 200 mm. Carga util max.: 20 kg R6YXGSU1000200YRCR3
invertido Alcance SCARA: 1.000 mm. Recorrido vertical: 400 mm. Carga util max.: 20 kg R6YXGSU1000400YRCR3
Dimensiones
£ 40 00 e Conector D-sub para 4 orificios pasantes M4x0,7 para fijacion de la herramienta
el cableado del usuario ﬁen iﬂ#”.ffé s f.i’r%ﬁﬂ]é";" ﬂ:spegrgl:\;ﬁd’\gﬁ%r 210 mm desde la superficie inferior del brazo.
. g aro 2 o0 uede utiizarse n° 1 2 i peso de Ia herramienta que se fja aqui debe anadirse a la masa fina. )
i ik of ! L. jl ° _ o po
J He—= H
luwmmmu&mm/ Conector D-sub para el cableado del usuario m M20x2.5. Pm'undid;d 0 (parte inferior de |a ranura) u
Tubos de usuario 3 (f6 azul) (puede utilizarse n° 1 a 20) 19
63 128
585 - orificio pasante
Z recorrido — 1 ﬁen&ﬁu ;fxara b5 mst:uacmn
400 mm se usan 6 pernos
520)
Zrocorids E
recorrido
200 mm ° 2 §
8H7 orficio pasante L 7
-t 247 ME wof £
2 EEE
4 =’

Radio de trabajo del sistema derecho

Posicion del tope mecanico del eje X: 132°
Posicion del tope mecanico del eje Y: 152°

_w &
N | T 7
0 ut !
37 I F1—I‘
ns lﬁ_ 5 198
86

1505 d MODELO PARA MONTAJE
MODELD PARA EN PARED INVERTIDO

lss|lia

MONTAJE EN PARED

25h7

Rango de instalacion de la herramienta del usuario

200

\No existe relacion de fase entre la superficie plana y el origen del eje R

RBYXGSU1000400

RBYXGSW1000200 RBYXGSW1000400 R6YXGSU1000200

1 Seccién transversal A-A Recorrdo del eje 2 Nombre del modelo [Recorrido del ejd ZNombre del modelo
o [200mm | R6YXGSW1000200 [200mm " |R6YXGSU1000200
RBYXGSW1000400 [400mm _[R6YXGSU1000400
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OMRON
R6YXGLC250 SERIE XG - TIPO SALA BLANCA

pecificaciones

Eje X |Eje Y |Eje z |Eje R
Alcance (mm) 250
Carga util maxima (kg) 4
Repeticion ! (XYZ: mm) (R: °) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 100 150 150
del eje Rango de rotacion (°) +—129 134 J— +/-360
Salida del servomotor de CA (W) 200 150 50 100
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 4,5 1,1 1.020
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg - (s) 0,57
Momento de inercia admisible respecto eje R™° (kgm?) 0,05
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2x 10
Tubos de usuario (diametro exterior) B4 x 4

Ajuste de limite de movimiento

1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)

Longitud de cable robotizado (m)

Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10

Opcional |Brida herramienta RBYACXGLF

Peso (kg) (sin cable robotizado) 17,5

Grado de limpieza Clase 1SO 3 (ISO 14644-1)% + ESD °
Aire de admision (N I/min) 300

*1 Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)

*2 Con movimiento de 25 mm en direccién vertical y 300 mm en direccién horizontal reciprocamente.

*3
*4
*5
*6

Clase 10 (0,1 um) equivalente a FED-STD-209D,

Controlador

Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

Existe la opcién de prevencion contra ESD (descarga electrostatica), Péngase en contacto con su representante de OMRON si desea mas detalles,
La cantidad de admisién necesaria varia en funcién de las condiciones de uso y el entorno,

Controlador Consumo (VA)

Método de operacion

YRC 1.000

Programacién/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operacién mediante comunicacion RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion

Modelo

Alcance SCARA: 250 mm. Recorrido vertical: 150 mm. Carga util max. 4 kg

R6YXGLC250150YRCRO

Dimensiones

Conector para el cableado del usuario
(puede utilizarse n° 1 a 10.
Tamafio del suj @13,1a15)

Tubos de usuario 3 (@4 azul)
Tubos de usuario 4 (¢4 blanco)

4-M3x0,5. Profundidad 5
(No existe relacion de fase respecto al origen del eje R)

Cubra con las tapas suministradas ol Como este orificio esta previsto para la 4 orificios
cuando no se utilice. ) = t sujecion de cableado/tubos, no conviene pasantes de $4,5
X =y 8[ - aplicar una carga elevada en él.
& I D) g
/Al 81
Tubos de usuario 1 (@4 negro)
Inserte el tapo i aol[ [ le2] 499
pén suministrado cuando no se utilice. Perno M8 para la i se usan 4 pernos Py ﬁ%w i )
orificio pasante,
Tubos de usuario 2 (¢4 rojo) 101 53 130 12 ~
183 (Tamario de base Vista de F Dibujo detallado D
561F 150 100 117 ‘ P70
839 T Méximo de 240 durante T Rango de
809 la rotacién del brazo ®38  instalacion de
la i
3| 5 in| S‘r] del usuario
= Sl
689 o
661 32410 @16 h7 0,018
614 o
fﬁ M o 060 drete Formadel extremo del fe 2
m 510 Tubos de usuario 1 (@4 negro)
Inserte el tapdn suministrado cuando no se utilice.
428
Tubos de usuario 2 (4 rojo)
51 57 .
43 Tubos de usuario 3 Junta de aire de aspiracién @12
283 48 )
264 —] — Tubos de usuario 4 Conector para el cableado del usuario
234 i T E %g? (@4 blanco) (puede utilizarse n° 1 a 10.
0 i [j’ s— 1 Tamario del @13,1a15)
173 167 Cubra con las tapas suministradas
133 cuando no se utilice.
12 5 i 98
A 58 65 D ——
54,512 A = ég 61 50,5:2 —
= 32 0 ==
0 = 0 i 0 =
o Posicion superior del eje Z en el tope mecanico 55"“'”5‘ Ve 3 M con brida herramienta
2 N Elevacion de 4 mm durante el retomo al origen en el eje 7~ %822 995L 1 o=
9.5 % Posicion inferior del eje Z en el tope mecanico ©
%
ge
50 70 20 — ss)
e 5 Py
3| e ‘ 6L + El robot no se puede usar en una posicion
o < g enla que la brida de la base, el cable robotizado,
<l ) ‘ la ranura, los fuelles y la brida herramienta
) ) interfieran entre si en el radio de trabajo que
Orificios roscados para el cableado del usuario 6 M3x0,5. Profundidad 6 Sec se muestra arriba.

El peso de la herramienta que se fija aqui debe afiadirse a la masa final.

Seccion transversal A-A  Posicion del tope mecanico del efe X: 131°

« Posicion del tope mecanico del eje Y: 136°
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R6YXGLC350 SERIE XG - TIPO SALA BLANCA

OmRON

specificaciones

Eje X |Eje Y |Eje z |Eje R
Alcance (mm) 350
Carga util maxima (kg) 4
Repeticion | (XYZ: mm) (R: °) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 200 150 150
del eje Rango de rotacion (°) +—129 +—134 J— +/-360
Salida del servomotor de CA (W) 200 150 50 100
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 5,6 1,1 1.020
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg 2 (s) 0,57
Momento de inercia admisible respecto eje R™° (kgm?) 0,05
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2x 10
Tubos de usuario (diametro exterior) B4 x 4

Ajuste de limite de movimiento

1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)

Longitud de cable robotizado (m)

Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10

Opcional |Brida herramienta RBYACXGLF

Peso (kg) (sin cable robotizado) 18

Grado de limpieza Clase I1SO 3 (ISO 14644-1)% + ESD ™
Aire de admision (N I/min) 300

*1 Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)

*2 Con movimiento de 25 mm en direccién vertical y 300 mm en direccion horizontal reciprocamente.

*3 Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.
*4 Clase 10 (0,1 um) equivalente a FED-STD-209D,

*5 Existe la opcion de prevencion contra ESD (descarga electrostatica), Pongase en contacto con su representante de OMRON si desea mas detalles,
*6 La cantidad de admision necesaria varia en funcion de las condiciones de uso y el entorno,

Controlador
Controlador Consumo (VA) Método de operacion
YRC 1.000 Programacion/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operaciéon mediante comunicacion RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion Modelo
Alcance SCARA: 350 mm. Recorrido vertical: 150 mm. Carga util max. 4 kg R6YXGLC350150YRCRO
Dimensiones
Conector para el cableado del usuario Tubos de usuario 3 (@4 azul) %
ede utilizarse n° 1 a 10. - 4-M3 x 0,5. Profundidad 5 %
(Tp;maﬁ; Jéz\ sujetacables: ¢13,1a 15) Tubos de usuario 4 (G4 blz;t;c (No existe relacion de fase respecto al origen del eje R) toi %%
Cubr las inistrad Como este orificio esta previsto para la oriticios p
cuando no seutieg, o == ; sujecion de no conviene 035 pasantes de @ 4,5
- X N 3‘ 8[ ol aplicar una carga elevada en él.
= I )| F} 3
5 3|
Tubos de usuario 1 (@4 negro) 4 hed
Inserte el tapon suministrado cuando no se utilice. 30 { 62 4-09 . " o~
Perno M8 para la instalacion, se usan 4 permnos
Tubos de usuario 2 (@4 rojo) 10 || 53 130 12
[183 (Tamatio de bese) | Vista de F Dibujo detallado D
s61F 150 200 117 270
839 Méaximo de 190 durante Rango de
809 la rotacion del brazo @38  instalacién de
la
3 S—p  S_delusuario
2] o
689 0
6ot 632410 @16 h7 -0,018
614 fl\ Mér:i(r;;;‘e d6§%?auzroanle Forma del extremo del eje Z
510 Tubos de usuario 1 (@4 negro)
3 % \ Inserte el tapon suministrado cuando no se utilice.
428
Tubos de usuario 2 (4 rojo)
57 .
(TUbDS de usuario 3 Junta de aire de aspiracion @12
283 48 wrad)
264 Tubos de usuario 4 i
246 Conector para el cableado del usuario
234 | E 221 (4 blanco) (puede utilizarse n° 1 a 10.
[j’ - 202 Tamaiio del sujetacables: 13,1 a 15)
gg 167 Cubra con las tapas suministradas 6
120 93 cuando no se utilice. 50,54
D 71
58
54,512 %g
0 0 13 995

Terminal

Posmlqr) superior del eje Z en el tope mecanico de masa M4

Elevacion de 4 mm durante el retorno al origen en el eje Z

955 Posicion inferior del eje Z en el tope mecanico
9 s
9 8|
& - 8]

S S
Orificios roscados para el cableado del usuario 6 M3x0,5. Profundidad 6
El peso de la herramienta que se fija aqui debe afiadirse a la masa final.

w
%

28

€ o

53

Sg

28 "

S £ * Elrobot no se puede usar en una posicion

Zg en la que a brida de a base, o cable robotizado,

la ranura, los fuelles y la brida herramienta
interfieran entre si en el radio de trabajo
que se muestra arriba.
* Posicion del tope mecanico del eje X: 131°
+ Posicion del tope mecénico del eje Y: 136°

Seccion transversal A-A

Robots SCARA
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OMRON
R6YXGLC400 seriE XG -

TIPO SALA BLANCA

pecificaciones

Eje X |Eje Y |Eje z |Eje R
Alcance (mm) 400
Carga util maxima (kg) 4
Repeticion ! (XYZ: mm) (R: °) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 250 150 150
del eje Rango de rotacion (°) +—129 144 J— +/-360
Salida del servomotor de CA (W) 200 150 50 100
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 6,1 1,1 1.020
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg - (s) 0,57
Momento de inercia admisible respecto eje R™° (kgm?) 0,05
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2x10
Tubos de usuario (diametro exterior) B4 x 4

Ajuste de limite de movimiento

1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)

Longitud de cable robotizado (m)

Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10

Opcional |Brida herramienta RBYACXGLF

Peso (kg) (sin cable robotizado) 18,5

Grado de limpieza Clase ISO 3 (ISO 14644—1) % + ESD °
Aire de admision (N I/min) 300

*1 Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X,

Y)

*2 Con movimiento de 25 mm en direccién vertical y 300 mm en direccion horizontal reciprocamente.

*3 Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion
*4 Clase 10 (0,1 um) equivalente a FED-STD-209D,

*5 Existe la opcién de prevencion contra ESD (descarga electrostatica), Pongase en contacto con su representante de OMRON si desea mas detalles,
*6 La cantidad de admisién necesaria varia en funcion de las condiciones de uso y el entorno.

Controlador
Controlador Consumo (VA) Método de operacion
YRC 1.000 Programacién/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operaciéon mediante comunicacion RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion Modelo
Alcance SCARA: 400 mm. Recorrido vertical: 150 mm. Carga util max. 4 kg R6YXGLC400150YRCRO
Dimensiones
i <.
Chpndeiodumato  Tatew otan)
amaiio del S P131215) Tubos de usuario 4 (@4 blanco) 212 (No existe relacion de fase respecto al origen del eje R) . B,
inis Como este orificio esté previsto para la 4 orificios
g:abnrﬁocc;‘r; Isaes lt‘aiiﬁgs.sumlmstradas L <3 = ol sujecion de cableadoltubos, no conviene @35 pasantes de ¢4.5
g 5) m:]i] g‘ | ?: aplicar una carga elevada en él.
. v E|
Tubos de usuario 1 (4 negro)
Inserte el tapon suministrado cuando no se utilice. [T ]e2] é—@g V8 para ) 4 ~
Tubos de usuario 2 (@4 rojo) ermo M9 para la Se usan 4 permos 4
10]]53] 130 [|12 -
183 (Tamario de base) Vista de F Dibujo detallado D
s6!F 150 250 17 ‘ 270
839 Méximo de 190 durante I Rango de
809 la rotacién del brazo ®38 :nsta\ac\cn de
a
3| S—p| Sk _del usuario
g e
689 o
661 @16 h7 -0,018

51 57
283 43 48
264 ——
246
24 T I ] 539
@90 D’ 285
173 167
133
120 5
54,5¢2 ALLIA
~T
0 == 0
3| = Posicion superior del eje Z en el tope mecanico
= A Elevacion de 4 mm durante el retorno al origen en el eje Z
95,5
50 70 20
— S S
8 \
|
8 Y

%‘32210 de 660 durant

614 laximo de urante .

f\ Ia rotacion del brazo Forma del extremo del eje Z
i 510

S S
Orificios roscados para el cableado del usuario 6 M3x0,5. Profundidad 6

Tubos de usuario 1 (@4 negro)

Inserte el tapon suministrado
cuando no se utilice.

Tubos de usuario 2 (@4 rojo)

;I'%kzogzdj)usuario 8 Junta de aire de aspiracion 12

Tubos de usuario 4
(@4 blanco)

Conector para el cableado del usuario
(puede utilizarse n° 1 a 10.

Tamaiio del sujetacables: 13,1 a 15)
Cubra con las tapas suministradas
cuando no se utilice.

Ancho entre
partes planas: 15

« El robot no se puede usar en una posicion
en la que la brida de la base, el cable robotizado,
la ranura, los fuelles y la brida herramienta
interfieran entre si en el radio de trabajo
que se muestra arriba.

El peso de la herramienta que se fija aqui debe afiadirse a la masa final.

Seccién transversal A-A + Posicion del tope mecénico del eje X: 131°

« Posicion del tope mecanico del eje Y: 146°
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OmRON

R6YXGLC500 SERIE XG - TIPO SALA BLANCA

pecificaciones

Eje X |Eje Y |Eje z |Eje R
Alcance (mm) 500
Carga util maxima (kg) 4
Repeticion | (XYZ: mm) (R: °) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 250 250 150
del eje Rango de rotacion (°) +—129 +—144 J— +/-360
Salida del servomotor de CA (W) 200 150 50 100
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 5,1 1,1 1.020
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg 2 (s) 0,74
Momento de inercia admisible respecto eje R™° (kgm?) 0,05
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2x 10
Tubos de usuario (diametro exterior) B4 x 4
Ajuste de limite de movimiento 1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)
Longitud de cable robotizado (m) Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10
Opcional |Brida herramienta RBYACXGLF
Peso (kg) (sin cable robotizado) 21
Grado de limpieza Clase ISO 3 (ISO 14644-1) % + ESD °
Aire de admision (N I/min) 300

*1 Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)

*2 Con movimiento de 25 mm en direccién vertical y 300 mm en direccion horizontal reciprocamente.

*3 Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

*4 Clase 10 (0,1 um) equivalente a FED-STD-209D,

*5 Existe la opcion de prevencion contra ESD (descarga electrostatica), Pongase en contacto con su representante de OMRON si desea mas detalles,
*6 La cantidad de admision necesaria varia en funcion de las condiciones de uso y el entorno,

Controlador

Controlador Consumo (VA) Método de operacion

YRC 1.000 Programacion/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operaciéon mediante comunicacion RS-232C
Tabla de seleccién

Descripcion Modelo

Alcance SCARA: 500 mm. Recorrido vertical: 150 mm. Carga util max. 4 kg R6YXGLC500150YRCRO

Dimensiones

Tubos de usuario 3 (@ 4 azul)

Conector para el cableado del usuario

(puede utizarse n° 1 a 10. Tubos de usuario 4 (¢4 blanco) M3 %05, Profundidad 5 %%.
Tamario del ®13,1a15) 212 (No existe relacion de fase respecto al origen del eje R)
Cubra con las tapas suministradas 8 Como este orificio esta previsto para la 35
cuando no se utilice. = = ! sujecion de cableadoltubos, no conviene
o A\ ,-\}‘l 33 o aplicar una carga elevada en él.
> w) | I
‘ \ Z B
Tubos de usuario 1 (#4 negro) C3 09
Inserte el tapon suministrado 30 62 J || Perno M8 para la instalacion, se usan 4 pernos “ P4 H? 42 o pasants,
cuando no se utilice. o5 130 T2
Tubos de usuario 2 (¢4 rojo) 183 (Tamaiio de base) Vista de F Dibujo detallado D
@70
561F 250 250 "z Rango de
852 ! Maximo de 160 durante 38 instalacion de
822 la rotacion del brazo of TR laheramienta
S| "‘ o S~_del usuario
3 o
702 67510 o16h7 Sote
674 .
Méximo de 730 durante F del extremo del eje Z
627 = Ia rotacion del brazo Zorma de’ extremo de” eje £
523 Tubos de usuario 1 (@4 negro) o
= \\ Tubos de usuario 2 (94 rojo)
S 441 Inserte el tapon suministrado
cuando no se utilice
51 57 ) Junta de aire de aspiracion @ 12
43 Tubos de usuario 3 .
206 48 (4 azul) Conector para el cableado del usuario
274 - (puede utilizarse n° 1 10.
247 256 Tulzobsl de usuario 4 Tamario del sujetacables: @13,1 a 15)
186 290 rgg %%% (¢4 blanco) Cubra con las tapas suministradas
146 167 cuando no se utilice. 78 o]
148 93 63,582 D —
ALA 5 sl o8 =
67,542 o b 61 g — -
g = F— 2[5 g
o2 0 [~k A4Sy 86,5
: Posicion superior del eje Z en el tope mecanico Terminal 6]] 1225
ol Elevacion de 4 mm durante el retorno al origen en el eje Z
82,5 = g ) de masa M4 10 26
Posicion inferior del eje Z en el tope mecanico o B
— £
&3
28
S€ « El robot no se puede usar en una posicion
< 8| o laque Ila b;‘\:}aude \al bis_ed e:‘ cab\e_rob'gﬂzado‘
5 5 nura, los fueles y la brida herramien
. . " igurearﬁ:r:n entre si enyel radio de trabajo
Orificios roscados para el cableado del usuario 4 M3x0,5. Profundidad 6 Seccién transversal A-A que se muestra arriba.
El peso de la herramienta que se fija aqui debe afiadirse a la masa final. —_— + Posicion del tope mecanico del eje X: 131°

« Posicion del tope mecénico del eje Y: 146°
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OMRON
R6YXGLC600 SERIE XG - TIPO SALA BLANCA

pecificaciones

Eje X |Eje Y |Eje z |Eje R
Alcance (mm) 600
Carga util maxima (kg) 4
Repeticion ! (XYZ: mm) (R: °) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 350 250 150
del eje Rango de rotacion (°) +—129 144 J— +/-360
Salida del servomotor de CA (W) 200 150 50 100
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 4,9 1,1 1.020
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg - (s) 0,74
Momento de inercia admisible respecto eje R™° (kgm?) 0,05
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2x10
Tubos de usuario (diametro exterior) B4 x 4
Ajuste de limite de movimiento 1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)
Longitud de cable robotizado (m) Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10
Opcional |Brida herramienta RBYACXGLF
Peso (kg) (sin cable robotizado) 22
Grado de limpieza Clase 1SO 3 (ISO 14644-1)% + ESD °
Aire de admision (N I/min) 300

*1 Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)

*2 Con movimiento de 25 mm en direccién vertical y 300 mm en direccion horizontal reciprocamente.

*3 Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

*4 Clase 10 (0,1 um) equivalente a FED-STD-209D,

*5 Existe la opcién de prevencion contra ESD (descarga electrostatica), Pongase en contacto con su representante de OMRON si desea mas detalles,
*6 La cantidad de admision necesaria varia en funcion de las condiciones de uso y el entorno,

Controlador
Controlador Consumo (VA) Método de operacion
YRC 1.000 Programacién/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operaciéon mediante comunicacion RS-232C
Tabla de seleccion
Descripcion Modelo
Alcance SCARA: 600 mm. Recorrido vertical: 150 mm. Carga util max. 4 kg R6YXGLC600150YRCRO
Dimensiones
Conector para el cableado del usuario Tubos de usuario 3 (¢4 azul)

uede utilizarse n° 1 a 10.

Tubos de usuario 4 (4 blanco)

= 4-M3 x 0,5. Profundidad 5
amario del ?1.31 a15) 212 (No existe relacion de fase respecto al origen del eje R)
Cubra con las tapas suministradas 8 w Como este orificio esta previsto para la ?35
cuando no se utilice. = = — o sujecion de no conviene
o) A\ N S|l o aplicar una carga elevada en él.
= >) 3
/4 i 3 7
Tubos de usuario 1 (¢4 negro) T 409
— - ~
Inserte el tapon suministrado 30 62 Perno M8 para la instalacion, se usan 4 pernos
cuando no se utilice. 10ll53] 130 |12
Tubos de usuario 2 (94 rojo) 183 (Tamaiio de base) Vista de F 0 Dibujo detallado D
70
350 117 Rengo de
852 Méaximo de 170 durante @38 instalacion de
822 la rotacion del brazo a la herramienta
Sl 9‘:!: SN_del usuario
g el
702 675+10 1617 Sois
674 Méaximo de 740 durante .
627 Ia rotacién del brazo Forma del extremo del eje Z
523 Tubos de usuario 1 @4 negro) ol
Tubos de usuario 2 (@4 rojo)
441 Inserte el tapon suministrado
cuando no se utilice
57 ) Junta de aire de aspiracion @12
Tubos de usuario 3 X
296 4_8_‘ (4 azul) Conector para el cableado del usuario
274 — N (puede utilizarse n° 1a 10.
247 I i 2% Tubos de usuario 4 Tamaro del sujetacables: 313,12 15)
290 = | @4 blanco o e
186 D’ 202 ubra con las tapas suministradas
cuando no se ufilice. D
146 167 78 D
63,5£2 —
133 5 o =
67,52 3 T
2
e 86,5
7 Posicion superior del eje Z en el tope mecanico Terminal
825 o, Elevacion de 4 mm durante el retorno al origen en el eje Z ermina

de masa M4

~l ~~_Posicion inferior del eje Z en el tope mecanico

©
08
C— 8
=1
3 52
28 "
‘ 33 « El robot no se puede usar en una posicion
% < a en la que la brida de la base, el cable robotizado,
S

la ranura, los fuelles y la brida herramienta
interfieran entre si en el radio de trabajo

Orificios roscados para el cableado del usuario 4 M3x0,5. Profundidad 6

— . ~ — i _ que se muestra arriba.
El peso de la herramienta que se fija aqui debe afiadirse a la masa final. Seccion transversal A-A  Posicion del tope mecanico del eje X: 131°
- +Posicion del tope mecanico del eje Y: 146°
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OmRON

R6YXGLP250 seriE xG - TIPO IP65

speciricaciones

Eje X |Eje Y |Eje z |Eje R
Alcance (mm) 250
Carga util maxima (kg) 4
Repeticion | (XYZ: mm) (R: °) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 100 150 150
del eje Rango de rotacion (°) +—129 +—134 +/-360
Mecanismo Reductor de velocidad Harmonic Drive Harmonic Drive Husillo a bolas Harmonic Drive

de deceleracion [Método

de transmision

Motor a reductor
de velocidad

Acoplamiento directo

Reductor de velocidad Acoplamiento directo
a salida
Salida del servomotor de CA (W) 200 | 150 50 100
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 4,5 1,1 1.020
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg 2 (s) 0,57
Momento de inercia admisible respecto eje R™° (kgm?) 0,05
Clase de proteccién * Equivalente a IP65 (IEC 60529)
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2x10
Tubos de usuario (diametro exterior) D4 x 4

Ajuste de limite de movimiento

1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)

Longitud de cable robotizado (m)

Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10

Opcional [Brida herramienta

RBYACXGLF

Peso (kg) (sin cable robotizado)

17,5

*1 Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)

*2  Con movimiento de 25 mm en direccién vertical y 300 mm en direccion horizontal reciprocamente.

*3 Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

*4  No use robots donde la seccién de fuelles esté expuesta directamente a chorros de agua. Péngase en contacto con su representante de OMRON si desea informacion sobre
estructuras resistentes al goteo que impida la entrada de otro liquido que no sea agua.

Controlador
Controlador Consumo (VA) Método de operacion
YRC 1.000 Programacion/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operaciéon mediante comunicacion RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion

Modelo

Alcance SCARA: 250 mm. Recorrido vertical: 150 mm. Carga util max. 4 kg. Clase de proteccion: IP65

R6YXGLP250150YRCRO

Dimensiones

Conector para el cableado del usuario
(puede utilizarse n° 1 10.

Tubos de usuario 3 (@4 azul,
Tubos de usuario 4 (@4 blanco)

4-M3x 0,5. Profundidad 5 &%

Tamario del ®13,1a15) (No existe relacion de fase respecto al origen del eje R) )
Cubra con las tapas suministradas 212 Como este orificio esté previsto para la 4 orificios
cuando no se utilice. sujecion de cableado/tubos, no conviene pasantes de 94,5
33 aplicar una carga elevada en él. 2,
8 D) ¥
Zr ¢
Tubos de usuario 1 4 negro) v
- — - - «
Inserte el tapon suministrado cuando no se utilice. 30 @ Perno MS para la instalacion, se usan 4 permos 017" o s
Tubos de usuario 2 (@4 rojo) 0], 53 130 12 ~
183 (Tamatio de base) Vista de F Dibujo detallado D
s6tF 150 100 117 ‘ 270
839 T Méximo de 240 durante Rango de
809 la rotacion del brazo @38 instalacién de
o la herramienta
3 “E—n| S} _delusuario
2 o
o E )
s 632410 @16 h7 0018
Méximo de 660 durante :
f Ia rotacion del brazo Forma del extremo del eje Z
= 510 Tubos de usuario 1 (@4 negro)
Inserte el tapon suministrado cuando no se utilice.
428
Tubos de usuario 2 (4 rojo)
51 57 i
263 43 48 ggr;szﬂ‘e usuario 3 No se utiliza. Inserte el tapén en la union.
204 my= 246 Tubos de usuario 4 Conector para el cableado del usuario
2450 K | Ip= 521 4 blanco) (puede utiizarse n° 1 a 10.
[j’ 202 Tamario del sujetacables: 13,1 a 15)
s 167 Cubra con las tapas suministradas
133 93 cuando no se utilice.
120 R A 5 51 65
50,5£2
54,5t2 = gg
0 = 0 8
Posicion superior el eje Z en el tope mecanico Terminal
! Elevacion de 4 mm durante el retoro al origen en el eje Z de masa W4 95

95,5

Posicion inferior del eje Z en el tope mecanico

S S
Orificios roscados para el cableado del usuario 6 M3x0,5. Profundidad 6

« El robot no se puede usar en una posicion
en la que la brida de la base, el cable robotizado,
la ranura, los fuelles y la brida herramienta
interfieran entre si en el radio de trabajo
que se muestra arriba.

Ancho entre
partes planas: 15

El peso de la herramienta que se fija aqui debe afiadirse a la masa final.

Seccién transversal A-A + Posicion del tope mecénico del eje X: 131°

« Posicion del tope mecanico del eje Y: 136°

Robots SCARA

39



OMRON
R6YXGLP350 seriE xG - TIPO IP65

pecirticaciones

Eje X |Eje Y |Eje z |Eje R
Alcance (mm) 350
Carga util maxima (kg) 4
Repeticion ! (XYZ: mm) (R: °) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 200 150 150
del eje Rango de rotacion (°) +—129 134 +/-360
Mecanismo Reductor de velocidad Harmonic Drive Harmonic Drive Husillo a bolas Harmonic Drive

de deceleracion [Método

de transmisién

Motor a reductor
de velocidad

Acoplamiento directo

Reductor de velocidad

Acoplamiento directo

a salida
Salida del servomotor de CA (W) 200 | 150 50 100
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 5,6 1,1 1.020
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg - (s) 0,57
Momento de inercia admisible respecto eje R™° (kgm?) 0,05
Clase de proteccion * Equivalente a IP65 (IEC 60529)
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2x 10
Tubos de usuario (diametro exterior) D4 x 4

Ajuste de limite de movimiento

1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)

Longitud de cable robotizado (m)

Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10

Opcional [Brida herramienta R6YACXGLF

Peso (kg) (sin cable robotizado) 18

*1 Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)

*2  Con movimiento de 25 mm en direccién vertical y 300 mm en direccion horizontal reciprocamente.

*3 Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

*4  No use robots donde la seccién de fuelles esté expuesta directamente a chorros de agua. Péngase en contacto con su representante de OMRON si desea informacion sobre
estructuras resistentes al goteo que impida la entrada de otro liquido que no sea agua.

Controlador

Controlador Consumo (VA) Método de operacion

YRC 1.000 Programacién/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operaciéon mediante comunicacion RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion Modelo
Alcance SCARA: 350 mm. Recorrido vertical: 150 mm. Carga Util méax. 4 kg. Clase de proteccion: IP65 R6YXGLP350150YRCRO
Conector para el cableado del usuario Tubos de usuario 3 (4 azul) 4-M3 % 0,5. Profundidad 5 ‘“NG%
(puede utiizarse n° 1 a 10. Tubos de usuario 4 (@4 blanco) (No existe relacion de fase respecto al origen del eje R) %,
Tamario del sujetacables: ¢13,1a 15) — - 4 orificios
— 212 Como este orificio esta previsto para la 3
Cubra con las tapas suministradas sujecion de o conviene P35 pasantes de ¢4,5
cuando no se utiice. Eik aplicar una carga elevada en él.
8| ) =%
Z=lr e
Tubos de usuario 1 (@4 negro)
Inserte el tapon suministrado cuand fiice. 62 409 o~
serte el apon suminitado cuando no se utlce Perno M8 para la instalacion, se usan 4 pernos Q4HT ‘%murmdo pasante.
Tubos de usuario 2 (@4 rojo) 10 || 53 130 12
183 (Tamafio de base! Vista de F Dibujo detallado D
56 1F 150 200 17 ‘ 270
839 o Maximo de 190 durante Rango de
809 la rotacion del brazo instalacion de
o la i
3 = del usuario
= El
689 0
et 63210 @16 h7 0,018
614 —— Maximo de 660 durante | :
a rotacion del brazo i Forma del extremo del eje Z
i
= 510 ] Tubos de usuario 1 (4 negro)
i \ ‘ Inserte el tapon suministrado cuando no se utilice.
428 |
| Tubos de usuario 2 (@4 rojo)
51 5 Tubos d¢ io3 }
ubos de usuario i " ..
283 43 ,ﬂ“ (@4 azul ‘ No se utiliza. Inserte el tapon en la union.
264 — Tubos de usuario 4
248 Conector para el cableado del usuario
24 090 O ] g% 221 @4 blanco) (puede utilizarse n° 1 a 10.
g 202 Tamafio del sujetacables: $13,1 a 15)
gg 167 ] Cubra con las tapas suministradas
120 93 . cuando no se utilice. 65
D] 4 98 50,5£2
54,52 g 61 0
15 32
0 0 6 —lo
Posicion superior del eje Z en el tope mecanico Terminal 61l 122.5 %95
Elevacion de 4 mm durante el retomo al origen en el eje Z de masa 10 126 ’
955 Posicion inferior del eje Z en el tope mecanico - 31
%
g2
€8
o o oo
oq
S | 5&  El robot no se puede usar en una posicion
< 8 en la que la brida de la base, el cable robotizado,
- 9 \ la ranura, los fuelles y Ia brida herramienta
interfieran entre si en el radio de trabajo

S S
Orificios roscados para el cableado del usuario 6 M3x0,5. Profundidad 6

que se muestra arriba.

El peso de la herramienta que se fija aqui debe afiadirse a la masa final.

Seccién transversal A-A  Posicion del tope mecénico del eje X: 131°

+ Posicion del tope mecanico del eje Y: 136°
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R6YXGLP400 serie xG

- TIPO IP65

OmRON

speciricaciones

Eje X |Eje Y |Eje z |Eje R
Alcance (mm) 400
Carga util maxima (kg) 4
Repeticion | (XYZ: mm) (R: °) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 250 150 150
del eje Rango de rotacion (°) +—129 +—144 +/-360
Mecanismo Reductor de velocidad Harmonic Drive Harmonic Drive Husillo a bolas Harmonic Drive

de deceleracion [Método

de transmision

Motor a reductor
de velocidad

Acoplamiento directo

Reductor de velocidad Acoplamiento directo
a salida
Salida del servomotor de CA (W) 200 | 150 50 100
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 6,1 1.1 1.020
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg 2 (s) 0,57
Momento de inercia admisible respecto eje R™° (kgm?) 0,05
Clase de proteccién * Equivalente a IP65 (IEC 60529)
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2x10
Tubos de usuario (diametro exterior) D4 x 4

Ajuste de limite de movimiento

1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)

Longitud de cable robotizado (m)

Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10

Opcional [Brida de herramienta

RBYACXGLF

Peso (kg) (sin cable robotizado)

18,5

*1 Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X,

Y)

*2  Con movimiento de 25 mm en direccién vertical y 300 mm en direccion horizontal reciprocamente.

*3 Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

*4  No use robots donde la seccién de fuelles esté expuesta directamente a chorros de agua. Péngase en contacto con su representante de OMRON si desea informacion sobre
estructuras resistentes al goteo que impida la entrada de otro liquido que no sea agua.

Controlador
Controlador Consumo (VA) Método de operacion
YRC 1.000 Programacion/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operaciéon mediante comunicacion RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion

Modelo

Alcance SCARA: 400 mm. Recorrido vertical: 150 mm. Carga util max. 4 kg. Clase de proteccion: IP65

R6YXGLP400150YRCRO

Dimensiones

Conector para el cableado del usuario
uede utilizarse n° 1a 10.
‘amario del sujetacables: 13,1 a 15)

Tubos de usuario 3 (¢4 azul)
Tubos de usuario 4 (¢ 4 blanco)

4-M3x 0,5. Profundidad 5
(No existe relacion de fase respecto al origen del eje R)

pasantes de @4,5
>

orificio pasante

212 - P
Cubra con las tapas suministradas | = gﬁxéens;ionﬂcm esta prew:tg g:,:aleane @35
cuando no se utiice. = I NP 3 8] aplicar una carga elevada en él.
5 i D)
| |
Tubos de usuario 1 (@ 4 negro) I i o
~ " ™ 30 62 - o~
Inserte el tapon suministrado cuando no se utilice. Perno M8 para la instalacion, se usan 4 pernos
Tubos de usuario 2 (@4 rojo)
10| 53 130 12
183 (Tamario de base Vista de F Dibujo detallado D
s6'F 150 250 117 ‘ o170
839 Maximo de 190 durante Rango de
809 la rotacion del brazo ®38 instalacion de
| o la herramienta
3 - S\ del usuario
= <l
689 0
661 ——| 632+10 @16 h7 0,018
614 1 —— f\ mﬁ'{:gf: degobsauzroa nte Forma del extremo del eje Z
m 510 Tubos de usuario 1 (@4 negro)
i \\ Inserte el tapon suministrado cuando no se utilice.
428
Tubos de usuario 2 (B4 rojo)
51 57 No se utiliza. Inserte el tapon
Tubos de usuario 3 - 94
283 43 48 suministrado en la union.
264 Tubos de usuario 4 i
246 Conector para el cableado del usuario
o 90 p= 221 (94 blanco) (puede utiizarse n° 12 10.
7 202 Tamario del sujetacables: @13,1 a 15)
132 167 [ o Cubra con las tapas suministradas
93 cuando no se utilice.
120 °
E i
54,542 gg 61
0 ] PLIY
Posicién superior del eje Z en el tope mecénico Bl] 122,5
Elevacion de 4 mm durante el retorno al origen en el gje Z Terminal de masaM4 /' 10 126
9.5 Posicion inferior del eje Z en el tope mecanico - 1
2k
— 52
o
k3 + El robot no se puede usar en una posicion
< g en la que la brida de la base, el cable robotizado,

= o o
Orificios roscados para el cableado del usuario 6 M3x0,5. Profundidad 6

la ranura, los fuelles y la brida herramienta
interfieran entre si en el radio de trabajo
que se muestra arriba.

»
@

El peso de la herramienta que se fija aqui debe afiadirse a la masa final.

Seccién transversal A-A  Posicion del tope mecanico del eje X: 131°

 Posicion del tope mecnico del eje Y: 146°

Robots SCARA
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OMRON
R6YXGLP500 seriE xG -

TIPO IP65

pecificaciones

Eje X |Eje Y |Eje z |Eje R
Alcance (mm) 500
Carga util maxima (kg) 4
Repeticion ! (XYZ: mm) (R: °) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 250 250 150
del eje Rango de rotacion (°) +—129 144 +/-360
Mecanismo Reductor de velocidad Harmonic Drive Harmonic Drive Husillo a bolas Harmonic Drive

de deceleracion [Método

de transmisién

Motor a reductor
de velocidad

Acoplamiento directo

Reductor de velocidad

Acoplamiento directo

a salida
Salida del servomotor de CA (W) 200 | 150 50 100
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 5,1 1,1 1.020
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg - (s) 0,74
Momento de inercia admisible respecto eje R™° (kgm?) 0,05
Clase de proteccion * Equivalente a IP65 (IEC 60529)
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2x 10
Tubos de usuario (diametro exterior) D4 x 4

Ajuste de limite de movimiento

1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y,

2)

Longitud de cable robotizado (m)

Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10

Opcional [Brida herramienta R6YACXGLF

Peso (kg) (sin cable robotizado) 21

*1 Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)

*2  Con movimiento de 25 mm en direccién vertical y 300 mm en direccion horizontal reciprocamente.

*3 Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

*4  No use robots donde la seccién de fuelles esté expuesta directamente a chorros de agua. Péngase en contacto con su representante de OMRON si desea informacion sobre
estructuras resistentes al goteo que impida la entrada de otro liquido que no sea agua.

Controlador

Controlador Consumo (VA) Método de operacion

YRC 1.000 Programacién/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operaciéon mediante comunicacion RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion

Modelo

Alcance SCARA: 500 mm. Recorrido vertical: 150 mm. Carga util méax. 4 kg. Clase de proteccion: IP65

R6YXGLP500150YRCRO

Dimensiones

Tubos de usuario 3 (@4 azul)

Conector para el cableado del usuario

uede uiiizarse n° 1 10. Tubos de usuario 4 (¢4 blanco)

4-M3 x 0,5. Profundidad 5

amafio del ©13,1a15) 212 (No existe relacion de fase respecto al origen del eje R)
Cubra con las tapas suministradas 8| Como este orificio esta previsto para la 3
cuando no se utilice. = sujecion de cableado/tubos, no conviene
= 32 o aplicar una carga elevada en él.
8 D) SI3
== /4 3
Tubos de usuario 1 (94 negro) I ‘ 409
- — - ~
Inserte el tapén surministrado 30 62 Peno M8 para la instalacion, se usan 4 pemos
cuando no se utilice. wllsal 120 |li2
Tubos de usuario 2 (@4 rojo) 183 (Tamafio de base) Vista de F Dibujo detallado D
\F P70
56 250 250 17 Rango de
852 ! Maximo de 160 durante p3s  instalacion de
822 la rotacion del brazo o la herramienta
3l “E—n| S\ delusuario
o El
702 |~
674 — 67‘5%10 @16 h7 »3‘018
Méximo de 730 durante
627 = la rotacion del brazo Forma del extremo del eje Z
523 Tubos de usuario 1 (@4 negro) i
441 Tubos de usuario 2 (@4 rojo)
Inserte el tapon suministrado cuando no se utilice.
51 57 Tubos d 03 No se utiliza. Inserte el tapon
206 43 48 &gfaszu\e usuario suministrado en la union.
274 256 Tubos de usuario 4 Conector para el cableado del usuario
247 290 221 (puede utilizarse n° 12 10.
186 202 Tamafio del sujetacables: @13,1 a 15)
146 167 Cubra con las tapas suministradas
133 cuando no se utilice. 78
ALTHA 63,52 =D
67,542 0 =
o
0 = 0 @
Posicion superior del eje Z en el tope mecénico Teminal 86,5
825 Elevacion de 4 mm durante el retorno al origen en el eje Z

Posicion inferior del eje Z en el tope mecénico

Ancho entre
partes planas: 15

Seccién transversal A-A

Orificios roscados para el cableado del usuario 4 M3x0,5. Profundidad 6

El peso de la herramienta que se fija aqui debe afadirse a la masa final.

« El robot no se puede usar en una posicion
enla quea brida de la base, el cable robotizado,
Ia ranura, los fuelles y la brida heramienta
interfieran entre si en el radio de trabajo
que se muestra arriba.

 Posicion del tope mecanico del efe X: 131°

 Posicidn del tope mecanico del eje Y: 146°

42



R6YXGLP600 seriE XG - TIPO IP65

OmRON

pecificaciones

Eje X |Eje Y |Eje z |Eje R
Alcance (mm) 600
Carga util maxima (kg) 4
Repeticion | (XYZ: mm) (R: °) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 350 250 150
del eje Rango de rotacion (°) +—129 +—144 +/-360
Mecanismo Reductor de velocidad Harmonic Drive Harmonic Drive Husillo a bolas Harmonic Drive

de deceleracion [Método

de transmision

Motor a reductor
de velocidad

Acoplamiento directo

Reductor de velocidad Acoplamiento directo
a salida
Salida del servomotor de CA (W) 200 | 150 50 100
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 4,9 1,1 1.020
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg 2 (s) 0,74
Momento de inercia admisible respecto eje R™° (kgm?) 0,05
Clase de proteccién * Equivalente a IP65 (IEC 60529)
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2x10
Tubos de usuario (diametro exterior) D4 x 4

Ajuste de limite de movimiento

1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)

Longitud de cable robotizado (m)

Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10

Opcional [Brida herramienta R6YACXGLF
Peso (kg) (sin cable robotizado) 22
*1 Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)

*2  Con movimiento de 25 mm en direccién vertical y 300 mm en direccion horizontal reciprocamente.

*3 Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

*4  No use robots donde la seccién de fuelles esté expuesta directamente a chorros de agua. Péngase en contacto con su representante de OMRON si desea informacion sobre
estructuras resistentes al goteo que impida la entrada de otro liquido que no sea agua.

Controlador

Controlador Consumo (VA) Método de operacion

YRC 1.000 Programacion/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operaciéon mediante comunicacion RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion

Modelo

Alcance SCARA: 600 mm. Recorrido vertical: 150 mm. Carga util max. 4 kg. Clase de proteccion: IP65

R6YXGLP600150YRCRO

Dimensiones

Conector para el cableado del usuario
uede utilizarse n° 1 a 10

Tubos de usuario 3 (¢4 azul)
Tubos de usuario 4 (@4 blanco)

4-M3 x 0,5. Profundidad 5

amafio del #13,1a15) 212 (No existe relacion de fase respecto al origen del eje R)
Cubra con las tapas suministradas S } Como este orificio esta previsto para la 235
cuando no se utilice. 3 sujecion de cableado/tubos, no conviene

X g{ 81 . aplicar una carga elevada en él.
8 D) I
‘ \ Z=F g
Tubos de usuario 1 (®4 negro) + 129
- — - «
::szenrlj%er:;as?ﬂti?ilég“ms"ado 30 GZJ Perno M8 para a instalacion, se usan 4 permnos
: X . 10]{ 53] 130 |12
Tubos de usuario 2 (@4 rojo) 183 (Tamafio de base) Vista de F Dibujo detallado D
\F ?70
56 250 350 17 Rango de
852 ! Maximo de 170 durante 538 instalacion de
822 la rotacion del brazo of la herramienta
3] = S\_del usuario
S e
702 675£10 9
o @16 h7 0018
674 Méximo de 740 durante !
627 la rotacién del brazo Forma del extremo del eje Z
= 523 Tubos de usuario 1 (@4 negro) o
441 Tubos de usuario 2 (@4 rojo)
~ Inserte el tapon suministrado
51 57 cuando no se utilice.
No se utiliza. Inserte el tapon
296 43 ngzgﬁ usuario 3 suministrado en la union.
274 L —— 256  Tubos de usuario 4 Conector para el cableado del usuario
2471590 | 291  (@4blanco) (puede utilizarse n° 1 a 10.
186 202 Tamafio del sujetacables: ¢13,1a 15)
146 167 Cubra con las tapas suministradas
133 cuando no se utilice. 78
ALTILA 63,5:2
67,542 = —h 0 =
o = . 2
Posicion superior del eje Z en el tope mecanico 865
825 Elevacion de 4 mm durante el retorno al origen en el eje Z

j ~~_Posicion inferior del eje Z en el tope mecanico

8]
2

Orificios roscados para el cableado del usuario 4 M3x0,5. F

S )

Ancho entre
partes planas: 15

6

Seccién transversal A-A

El peso de la herramienta que se fija aqui debe afiadirse a la masa final.

« El robot no se puede usar en una posicion

« Posicion del tope mecanico del eje X: 131°
* Posicion del tope mecénico del eje Y: 146°

en la que la brida de la base, el cable robotizado,
la ranura, los fuelles y la brida herramienta
interfieran entre si en el radio de trabajo

que se muestra arriba.

Robots SCARA
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OMRON
R6YXGP500 serIE XG - TIPO IP65

Eje X |Eje Y |Eje z |Eje R
Alcance (mm) 500
Carga util maxima (kg) 8
Repeticion ! (XYZ: mm) (R: °) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 200 300 200 |300
del eje Rango de rotacion (°) +—130 +—145 +/-360
Mecanismo Reductor de velocidad Harmonic Drive Harmonic Drive Husillo a bolas Harmonic Drive

de deceleracion [Método de

transmision

Motor a reductor
de velocidad

Acoplamiento directo

Reductor de velocidad

Acoplamiento directo

a salida
Salida del servomotor de CA (W) 400 |200 200 200
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 7,6 2,3 |1,7 1.700
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg - (s) 0,55
Momento de inercia admisible respecto eje R™° (kgm?) 0,3

Clase de proteccion *

Equivalente a IP65 (IEC 60529)

Cableado del usuario (sq x pcs)

0,2 x 20

Tubos de usuario (diametro exterior)

26 x 3

Ajuste de limite de movimiento

1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)

Longitud de cable robotizado (m)

Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10

Peso (kg) (sin cable robotizado)

Eje Z, 200 mm: 28, Eje Z, 300 mm: 29

*1  Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)
*2  Con movimiento de 25 mm en direccion vertical y 300 mm en direccién horizontal reciprocamente.
*3 Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

*4  No use robots donde la seccion de fuelles esté expuesta directamente a chorros de agua. Péngase en contacto con su representante de OMRON si desea informacion sobre

estructuras resistentes al goteo que impida la entrada de otro liquido que no sea agua.

Controlador
Controlador Consumo (VA) Método de operacién
YRC 1.700 Programacién/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operacién mediante comunicacién RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion Modelo
Alcance SCARA: 500 mm. Recorrido vertical: 200 mm. Carga util max.: 8 kg. Clase de proteccion: IP65 R6YXGP500200YRCR3
Alcance SCARA: 500 mm. Recorrido vertical: 300 mm, Carga Gtil méax.: 8 kg. Clase de proteccion: IP65 R6YXGP500300YRCR3

Dimensiones

Conector para el cableado del usuario

6-M5 x 0,8. Profundidad 11

10-M5 x 0.8. Profundidad 11

*No existe relacion de fase entre cada
posicion de los orificios roscados M5
y la posicion del origen del eje R.

Conector para el cableado del usuario
uede utilizarse n° 1 a

amario del sujetacables: ®16a 18)

Cubra con las tapas suministradas
cuando no se utice.

(puede utilizarse n° 1 a 20. Tamario del @162 18) 250
Cubra con las taras suministradas < ‘
cuando no se utilice. = =
o (o]} B 3 5]
PR E—— ;, @ o) 25H7szw
[ 2 7 72 h7-0.03
= =
40 120 4-¢11 o)
162 Pemno M10 para la instalacién, se usan 4 pernos %
222 6 %
Nota: Inserte el tapon cuando no se utilice. Tamafio de base)
81 300 200 176 Foyma gel extremo
Z recorrido 53| 114 151 (méximo de 300 durante la rotacion del brazo
300 mm 785 = -
%gcn?;idosas ! 710 (méximo de 760 durante
; L la rotacién del brazo)
E_é 479
351 = == 373
] 81
283 T 259 @38 (Tubos de purga de aire]
25— i E Conecte una manguera
i T 187 y extiéndala hasta una posicion
& [71] o1 | == il 159 no expuesta al agua y al polvo. 120
17642 it = p72h7 Orfco de purga de ite e la nien del eie X (@6 1
o= g 50
0 k% § 0 Terminal de masa M4 30
i |||
8|8 |Co Tubos de usuario 1 (@6 negro
§ § *ﬁ%’ Inserte el tapén suministrado cuando no se utilice /{ Tubos de usuario 2 gg 100 25 40
g Eé Tubos de usuario 3 (@6 azul
ol
- Posicién inferior del eje Z en el tope mecénico

E

]

Radio de trabajo del sistema derecho

« El robot no se puede usar en una posicién
en la que la brida de la base, el cable robotizado,
la ranura y los fuelles interfieran entre si en el
radio de trabajo que se muestra arriba.

« Posicién del tope mecénico del eje X: 132°

« Posicion del tope mecénico del eje Y: 147°
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R6YXGP600 serIE XG - TIPO IP65

OmRON

specificaciones

Eje X |Eje Y |Eje z |Eje R
Alcance (mm) 600
Carga util maxima (kg) 8
Repeticion | (XYZ: mm) (R: °) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 300 300 200 |300 —
del eje Rango de rotacion (°) +/-130 +/-145 — +/-360
Mecanismo Reductor de velocidad Harmonic Drive Harmonic Drive Husillo a bolas Harmonic Drive
de deceleracion [Método Motor a reductor Acoplamiento directo
de transmision  |de velocidad

Reductor de velocidad Acoplamiento directo

a salida
Salida del servomotor de CA (W) 400 200 200 200
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 8,4 2,3 1,7 1.700
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg2 (s) 0,56
Momento de inercia admisible respecto eje R> (kgm?) 0,3

Clase de proteccion *

Equivalente a IP65 (IEC 60529)

Cableado del usuario (sq x pcs)

0,2x 20

Tubos de usuario (diametro exterior)

6 x 3

Ajuste de limite de movimiento

1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)

Longitud de cable robotizado (m)

Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10

Peso (kg) (sin cable robotizado)

Eje Z, 200 mm: 29, Eje Z, 300 mm: 30

*1 Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)
*2  Con movimiento de 25 mm en direccién vertical y 300 mm en direccion horizontal reciprocamente.

*3 Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

*4  No use robots donde la seccién de fuelles esté expuesta directamente a chorros de agua. Péngase en contacto con su representante de OMRON si desea informacion sobre
estructuras resistentes al goteo que impida la entrada de otro liquido que no sea agua.

Controlador
Controlador Consumo (VA) Método de operacion
YRC 1.700 Programacion/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operaciéon mediante comunicacion RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion Modelo
Alcance SCARA: 600 mm. Recorrido vertical: 200 mm. Carga util max.: 8 kg. Clase de proteccion: IP65 R6YXGP600200YRCR3
Alcance SCARA: 600 mm. Recorrido vertical: 300 mm, Carga util max.: 8 kg. Clase de proteccion: IP65 R6YXGP600300YRCR3

Dimensiones

Conector para el cableado del usuario
(puede utilizarse n° 1 a 20. Tamafio del sujetacables: #16 a 18)

0
25 H7+0,021
72 h7-0.03

Cubra con las tapas suministradas cuando no se utilice. ol 20
N
) T B
g 5 F o
Tubos de usuario 1 (6 negro '40 120 4-011
[Tubos de usuario 2 (6 rojo 162 Pemo M10 para la instalacion, s usan 4 pemos
Tubos de usuario 3 (@6 azul 222 16
// Nota: Inserte el tapon suministrado cuando no se utilice. (Tamafio de base)

6-M5 x 0,8. Profundidad 11
10-M5 x 0.8. Profundidad 11
*No existe relacion de fase entre cada

81 300 300 176 ::Ir :'iz dZEI extremo posicién de los or\(!cios roscados M5
53 114 151 (maximo de 300 durante la rotacion del brazo) ¥a posicion delcrigen deleje R.
Z recorrido
300mm 785 o
Z({Sm'd(’ ! 710 (maximo de 760 durante
/\ la rotacion del brazo)
479
L )
351 s 373 Conector para el cableado del usuario
81 SPuedg utilizarse n° 1 a 20.
283 1 @38 (Tubos de purga de aire ‘amafio del sujetacables: ¢16 a 18)
45— ?F — 259 Conecte una manguera ‘Cubra con las tapas suministradas
1l 187 y extiéndala hasta una posicién cuando no se utilice.
91 == 159 no expuesta al agua y al polvo. 120
117,6+/-2 Orificio de purga de aire de la unién del eje X (@6) 171)5
50
0 0

i)

Inserte el tapén

7Posicién inferior del eje Z

en el tope mecanico

| J

Radio de trabajo del sistema derecho

« El robot no se puede usar en una posicion
en la que la brida de la base, el cable robotizado,
la ranura y los fuelles interfieran entre si en el
radio de trabajo que se muestra arriba.

« Posicion del tope mecanico del eje X: 132°

« Posicion del tope mecanico del eje Y: 147°

Robots SCARA
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OMRON
R6YXGHP600 seriE xG -

TIPO IP65

pecificaci
Eje X |Eje Y |Eje z |Eje R

Alcance (mm) 600
Carga util maxima (kg) 18
Repeticion ! (XYZ: mm) (R: °) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 200 400 200 |400
del eje Rango de rotacion (°) +—130 +/—150 +/-360
Mecanismo de Reductor de velocidad Harmonic Drive Harmonic Drive Husillo a bolas Harmonic Drive

deceleracion

Método de trans-

Motor a reductor

Acoplamiento directo

misién de velocidad

Reductor de velocidad Acoplamiento directo

a salida
Salida del servomotor de CA (W) 750 |400 400 200
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 7,7 2,3 |1,7 920
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg - (s) 0,57
Momento de inercia admisible respecto eje R™° (kgm?) 1,0
Clase de proteccion * Equivalente a IP65 (IEC 60529)
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2x 20
Tubos de usuario (diametro exterior) @6 x 3

Ajuste de limite de movimiento

1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)

Longitud de cable robotizado (m)

Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10

Peso (kg) (sin cable robotizado)

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

*1  Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)

*2  Con movimiento de 25 mm en direccion vertical y 300 mm en direccién horizontal reciprocamente.

*3 Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

*4  No use robots donde la seccion de fuelles esté expuesta directamente a chorros de agua. Péngase en contacto con su representante de OMRON si desea informacion sobre
estructuras resistentes al goteo que impida la entrada de otro liquido que no sea agua.

Controlador
Controlador Consumo (VA) Método de operacién
YRC 2.500 Programacién/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operacién mediante comunicacién RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion Modelo
Alcance SCARA: 600 mm. Recorrido vertical: 200 mm. Carga util max.: 18 kg. Clase de proteccion: IP65 R6YXGHP600200YRCR3
Alcance SCARA: 600 mm. Recorrido vertical: 400 mm. Carga util méax.: 18 kg. Clase de proteccion: IP65 R6YXGHP600400YRCR3

Dimensiones

Conector para el cableado del usuario
(puede utilizarse n° 1a 20. Tamario del sujetacables: @16 a 18)

Cubra con las tapas suministradas cuando no se utilice.

161

Posicion inferior del eje Z en el tope mecénico

Tubos de usuario 1 (®6 negro) b5l | lao

IS 0
b~ R ——— o o] 25 H7 +0,021
= « 09017 Boss
Tubos de usuario 1 (#6 negro
Tubos de usuario 2 (@6 rojo) 0145 4-014 P
75 Perno M12 para la se usan 4 pemos
Tubos de usuario 3 (6 azul 260 16
Nota: Inserte el tapon suministrado cuando no se utilice. (Tamafio de base)
% 400 200 201 Forma del xtramo 0 100 S oo i
Z recorrido 63] 128 175 (maximo de 300 durante la rotacion del brazo) delejeZ y la posicién del origen del eje R.
400 mm- 1,000 -
[ .
i 97
I
Z recorrido i
200mm  goo . 813 (méximo de 920 durante la rotacion del brazo)
L i
|
s |
L) | E—
— o 476
440 i} 99 Con%ctort ?ara el coatileazdg del usuario
368 > 2 1 38 (Tubos de purga de aire, uede utilizarse n” 1 a 20.
324 | ﬁ__'é‘ Tl g 339,5 gonef:te na mar?gugra i) ‘ amafio del sujetacables: ¢16 a 18)
L | 12545 y extiéndala hasta una posicion Cubra con las tapas suministradas
188,742 ﬁli %_6 1011 5 219 no expuesta al agua y al polvo. cuando no se utiﬁce.
' g Orficio de purga de aire de la unién del eje X (@6) [} f } 123
= Oricio de purga de aire de la unién del eje Y (@6) 80 i ! .
= 60 Radio de trabajo del sistema derecho
0+8F = Terminal de masa M4 = . 40
é \T 0 « El robot no se puede usar en una posicion

Inserte el tapén suministrado cuando no se utilice.

Tubos de usuario 2 (@6 rojo)

-]

-]
T T oo T O
......]

°

Tubos de usuario 3 (#6 azul

en la que la brida de la base, el cable robotizado,
la ranura y los fuelles interfieran entre si en el
radio de trabajo que se muestra arriba.

* Posicion del tope mecanico del eje X: 132°

« Posicioén del tope mecénico del eje Y: 152°
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R6YXGP700 serIE XG - TIPO IP65

OmRON

pecificaciones

Eje X |Eje Y |Eje z |Eje R
Alcance (mm) 700
Carga util maxima (kg) 18
Repeticion | (XYZ: mm) (R: °) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 300 400 200 |400
del eje Rango de rotacion (°) +—130 +—150 +/-360
Mecanismo Reductor de velocidad Harmonic Drive Harmonic Drive Husillo a bolas Harmonic Drive

de deceleracion [Método

de transmision

Motor a reductor
de velocidad

Acoplamiento directo

Reductor de velocidad Acoplamiento directo

a salida
Salida del servomotor de CA (W) 750 |400 400 200
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 8,4 2,3 |1,7 920
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg 2 (s) 0,52
Momento de inercia admisible respecto eje R™° (kgm?) 1,0

Clase de proteccion *

Equivalente a IP65 (IEC 60529)

Cableado del usuario (sq x pcs)

0,2 x 20

Tubos de usuario (diametro exterior)

26 x 3

Ajuste de limite de movimiento

1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)

Longitud de cable robotizado (m)

Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10

Peso (kg) (sin cable robotizado)

Eje Z, 200 mm: 50, Eje Z, 400 mm: 52

*1  Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)

*2  Con movimiento de 25 mm en direccion vertical y 300 mm en direccién horizontal reciprocamente.

*3 Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

*4  No use robots donde la seccion de fuelles esté expuesta directamente a chorros de agua. Péngase en contacto con su representante de OMRON si desea informacién sobre

estructuras resistentes al goteo que impida la entrada de otro liquido que no sea agua.

Controlador

Controlador Consumo (VA)

Método de operacion

YRC 2.500

Programacioén/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operacién mediante comunicacién RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion Modelo
Alcance SCARA: 700 mm. Recorrido vertical: 200 mm. Carga util max.: 18 kg. Clase de proteccion: IP65 R6YXGP700200YRCR3
Alcance SCARA: 700 mm. Recorrido vertical: 400 mm. Carga util max.: 18 kg. Clase de proteccién: IP65 R6YXGP700400YRCR3

Dimensiones

Conector para el cableado del usuario
(puede utilizarse n° 1 a 20. Tamaio del sujetacables: ¢ 16 a 18)

Cubra con las tapas suministradas cuando no se utilice.

o
N
N

25 H7 +8‘021
0
@90 h7 0035

posicion de los orificios roscados M5
y la posicion del origen del eje R.

4-014
Perno M12 para la i 6n, se usan 4 pemos
6
Nota: Inserte el tapén cuando no se utilice. (Tamafio de base)
. 90 400 300 201 Forma del extremo
Z recorrido 63] 128 175 (méximo de 300 durante la rotacién del brazo) del cjeZ
400 mm 4 ggg 1
&
i
Z recorrido i
200 mm  goo R 813 (méaximo de 920 durante

la rotacion del brazo)

440 E‘ : é% A

476
I - 9 )
368 [ ic] 3395 @38 (Tubos de purga de aire)
3241 1 T g 754'5 Conected UG anguers
i 3 y extiéndala hasta una posicion
188.7+/-2 li, 86 1101 219 no expuesta al agua y al polvo. E =

Posicién inferior del eje Z en el tope mecanico

o
400 recoftido del ge 7] 20
200 recorrido del eje Z

Inserte el tapén suministrado cuando no se utilice.

Orificio de purga de aire de la union del eje X (96) (k! g o
Orificio de purga de aire de la union del eje Y (#6)

Terminal de masa M4 .
Tubos de usuario 1 (®6 negro H5| | lao

Tubos de usuario 2 (@6 rojo)
Tubos de usuario 3 (@6 azul)

Conector para el cableado del usuario
uede utilizarse n° 1 a 20.
amario del sujetacables: @16 a 18)

Cubra con las taras suministradas

cuando no se utilice.
128 .
1w 109°
80 Radio de trabajo del sistema derecho
40
0 « El robot no se puede usar en una posicion

en la que la brida de la base, el cable robotizado,
la ranura y los fuelles interfieran entre si en el
radio de trabajo que se muestra arriba.

« Posicion del tope mecanico del eje X: 132°

« Posicion del tope mecanico del eje Y: 152°

Robots SCARA
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OMRON
R6YXGP800 serIE XG - TIPO IP65

Eje X |Eje Y |Eje z |Eje R
Alcance (mm) 800
Carga util maxima (kg) 18
Repeticion ! (XYZ: mm) (R: °) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 400 400 200 |400
del eje Rango de rotacion (°) +—130 +/—150 +/-360
Mecanismo Reductor de velocidad Harmonic Drive Harmonic Drive Husillo a bolas Harmonic Drive

de deceleracion [Método

de transmisién

Motor a reductor
de velocidad

Acoplamiento directo

Reductor de velocidad

Acoplamiento directo

a salida
Salida del servomotor de CA (W) 750 |400 400 200
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 9,2 2,3 |1,7 920
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg - (s) 0,58
Momento de inercia admisible respecto eje R™° (kgm?) 1,0
Clase de proteccion * Equivalente a IP65 (IEC 60529)
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2x 20
Tubos de usuario (diametro exterior) @6 x 3

Ajuste de limite de movimiento

1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)

Longitud de cable robotizado (m)

Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10

Peso (kg) (sin cable robotizado)

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

*1  Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)
Con movimiento de 25 mm en direccién vertical y 300 mm en direccion horizontal reciprocamente.

*2
*3
*4

Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

estructuras resistentes al goteo que impida la entrada de otro liquido que no sea agua.

Controlador

No use robots donde la seccion de fuelles esté expuesta directamente a chorros de agua. Péngase en contacto con su representante de OMRON si desea informacion sobre

Controlador Consumo (VA)

Método de operacion

YRC 2.500

Programacién/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operacién mediante comunicacién RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion Modelo
Alcance SCARA: 800 mm. Recorrido vertical: 200 mm. Carga util max.: 18 kg. Clase de proteccion: IP65 R6YXGP800200YRCR3
Alcance SCARA: 800 mm. Recorrido vertical: 400 mm. Carga util méax.: 18 kg. Clase de proteccion: IP65 R6YXGP800400YRCR3

Dimensiones

Conector para el cableado del usuario
(puede utilizarse n° 1 a 20. Tamafio del sujetacables: @16 a 18)

Cubra con las tapas suministradas cuando no se utilice.

4- 014
Perno M12 para la instalacion, se usan 4 pemos

16

4: Inserte el tapén suministrado cuando no se utilice.

(Tamario de base)

25 17 4 021
0
[©90 h7 0,035

*No existe relacion de fase entre cada

90 400 400 201 Forma del extremo po o * %200 0 e
Z recorrido 53] 128 175 (méximo de 300 durante deleleZ  }iatosicon delorigon dol o R,
400 mm 1.000 i la rotacién del brazo)
i
Z recorrido i
200mm 800 - 813 (maximo de 920 durante
la rotacion del brazo)
!
| £RR
JOO
] E% 476
440 T 99 \ Con%ctort bara el c‘oaqleagg del usuario
L | ©38 (Tubos de purga de aire uede utilizarse n® 1 a 20.
%gi | T 5 Tl 339,5 Cone(me na marﬁguira ) amafio del sujetacables: ©16 a 18)
o s v 2545 y extiéndala hasta una posicion \32 Cubra con las taras suministradas
188.7+/-2 Nlii LS |86]101 1919 no expuesta al agua y al polvo. =1/ cuando no se ufilice.
’ ol T, L 290 h7 Orifiio de purga de aire de la unién del efe X (06) | g }123
szl 58 Oriico de purga e airede a unién del e Y (6) 80 Radio de trabajo del sistema derecho
Hik . 60
0 *fé -'é = 0 Terminal de masa M4 - 40 « El robot no se puede usar en una posiciéon
3/ 8 o inidn i i Ani ; 0 en la que la brida de la base, el cable robotizado,
g8 \‘\Posmlon inferior del eje Z en el tope mecénico Tubos de usuario 1 (06 ne_gro) 25J %0 Ja ranura y los fuelles ierfieran entre si en 6l
g8 Ingerte el tapén do cuando no se utiice. Tubos de usuario 2 (#6 rojo radio de trabajo que se muestra arriba.

|

Tubos de usuario 3 (6 azul)

« Posicion del tope mecanico del eje X: 132°
« Posicion del tope mecanico del eje Y: 152°
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R6YXGP900 serIE XG - TIPO IP65

OmRON

specificaciones

Eje X |Eje Y |Eje z |Eje R
Alcance (mm) 900
Carga util maxima (kg) 18
Repeticion | (XYZ: mm) (R: °) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 500 400 200 |400
del eje Rango de rotacion (°) +—130 +—150 +/-360
Mecanismo Reductor de velocidad Harmonic Drive Harmonic Drive Husillo a bolas Harmonic Drive

de deceleracion [Método

de transmision

Motor a reductor
de velocidad

Acoplamiento directo

Reductor de velocidad

Acoplamiento directo

a salida
Salida del servomotor de CA (W) 750 |400 400 200
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 9,9 2,3 |1,7 920
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg 2 (s) 0,59
Momento de inercia admisible respecto eje R™° (kgm?) 1,0
Clase de proteccién * Equivalente a IP65 (IEC 60529)
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2x 20
Tubos de usuario (diametro exterior) @6 x 3

Ajuste de limite de movimiento

1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)

Longitud de cable robotizado (m)

Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10

Peso (kg) (sin cable robotizado)

Eje Z, 200 mm: 54, Eje Z, 400 mm: 56

*1  Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)
*2  Con movimiento de 25 mm en direccion vertical y 300 mm en direccién horizontal reciprocamente.
*3 Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.
*4

estructuras resistentes al goteo que impida la entrada de otro liquido que no sea agua.
Controlador

No use robots donde la seccion de fuelles esté expuesta directamente a chorros de agua. Péngase en contacto con su representante de OMRON si desea informacion sobre

Controlador Consumo (VA)

Método de operacion

YRC

2.500

Programacioén/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operacién mediante comunicacién RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion Modelo
Alcance SCARA: 900 mm. Recorrido vertical: 200 mm. Carga util max.: 18 kg. Clase de proteccion: IP65 R6YXGP900200YRCR3
Alcance SCARA: 900 mm. Recorrido vertical: 400 mm. Carga util max.: 18 kg. Clase de proteccién: IP65 R6YXGP900400YRCR3

Dimensiones

Conector para el cableado del usuario
(puede utilizarse n° 1 a 20. Tamafio del sujetacables: ¢ 16 a 18)

Cubra con las tapas suministradas cuando no se utilice. 275
D
o i =] = 0
= i =2 N e 25 H7 +0,021
) <A 09017 Soss
Tubos de usuario 1 (#6 negro 50[ 145 4-014
B A N L &
{Tubos de usuario 2 (26 rojo) 75 \_Perno M12 para la instalacion, se usan 4 pemnos N
Tubos de usuario 3 (¢ 6 azul 260 ||16 % T ‘,' °
. " (Tamaio de base) "i'%‘%‘v )
Nota: Inserte el tapon ) cuando no se utilice. Q&V 6-M5 x 0.8. Profundidad 11
I‘U-MS x0.8. Prolgndidad 11
90 400 500 201 Forma dolextremo o #1000 e TLE e
. L. delefeZ  yjaposicion del origen del eje R.
Z recorrido 63| 128 175 (maximo de 300 durante
400 mm 1.000 . la rotacion del brazo)
i
Z recorrido i -
200 mm 800 f 813 (maximo de 920 durante
/\ la rotacion del brazo)
568
| As P
440 T 99 \ Con(-(:!ctort ;I:_ara el coatileado del usuario
T 1 38 (Tubos de purga de aire; uede utilizarse n" 1 a 20.
ggg 339,5 gone(ct:una mar’:;u?era ire) amaiio del sujetacables: ®16 a 18)
o Ju i | 12545 y extiéndala hasta una posicion 35 Cubra con las tapas suministradas
188.7+/-2 Nlii L 590 h7 \ 86101 —219 no expuesta al agua y al polvo. T cuando no se utilice.
’ E g T Orificio de purga de aire de la union del eje X (96) |fs ol ﬁg
£z == Oriicio de purga de aire de la union del eje Y (2 6 80
$5 N . 60
0 k) o 0 Terminal de masa M4 o[ O 40
&‘f\ Posicion inferior del eje Z en el tope mecanico Tubos de usuario 1 (96 negro) ///oc| | |ag 0
- Inserte el tapon suministrado cuando no se utilice. Tubos de usuario 2 (66 rojo
= Y - Tubos de usuario 3 (@6 azul
v
lrenaa (

cecosoe
°

Radio de trabajo del sistema derecho

« El robot no se puede usar en una posicion
en la que la brida de la base, el cable robotizado,
la ranura y los fuelles interfieran entre si en el
radio de trabajo que se muestra arriba.

+ Posicion del tope mecanico del eje X: 132°

* Posicion del tope mecanico del eje Y: 152°

Robots SCARA

49



OMRON
R6YXGP1000 serIE XG - TIPO IP65

pecificaci
Eje X |Eje Y |Eje z |Eje R

Alcance (mm) 1000
Carga util maxima (kg) 18
Repeticion ! (XYZ: mm) (R: °) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 600 400 200 |400
del eje Rango de rotacion (°) +—130 +/—150 +/-360
Mecanismo Reductor de velocidad Harmonic Drive Harmonic Drive Husillo a bolas Harmonic Drive

de deceleracion [Método

de transmisién

Motor a reductor
de velocidad

Acoplamiento directo

Reductor de velocidad Acoplamiento directo

a salida
Salida del servomotor de CA (W) 750 |400 400 200
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 10,6 2,3 |1,7 920
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg - (s) 0,59
Momento de inercia admisible respecto eje R™° (kgm?) 1,0
Clase de proteccion * Equivalente a IP65 (IEC 60529)
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2x 20
Tubos de usuario (diametro exterior) @6 x 3

Ajuste de limite de movimiento

1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)

Longitud de cable robotizado (m) Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10

Peso (kg) (sin cable robotizado) Eje Z, 200 mm: 56, Eje Z, 400 mm: 58

*1  Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)
*2  Con movimiento de 25 mm en direccion vertical y 300 mm en direccién horizontal reciprocamente.
*3 Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

*4  No use robots donde la seccion de fuelles esté expuesta directamente a chorros de agua. Péngase en contacto con su representante de OMRON si desea informacion sobre

estructuras resistentes al goteo que impida la entrada de otro liquido que no sea agua.

Controlador
Controlador Consumo (VA) Método de operacién
YRC 2.500 Programacién/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operacién mediante comunicacién RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion Modelo
Alcance SCARA: 1.000 mm. Recorrido vertical: 200 mm. Carga util max.: 18 kg. Clase de proteccion: IP65 R6YXGP1000200YRCR3
Alcance SCARA: 1.000 mm. Recorrido vertical: 400 mm. Carga util max.: 18 kg. Clase de proteccion: IP65 R6YXGP1000400YRCR3

Dimensiones

Conector para el cableado del usuario
uede utilizarse n° 1 a 20.
amanio del sujetacables: @16.a 18)

Cubra con las tapas suministradas 275
cuando no se utilice. o
B:3
e # S ]L 25 7 48 021
I o Y 0
L O @90 h7 -0,035
0] 145 4014 o
75 Pemo M12 para la instalacion, se usan 4 pemos Q.
260 ||16 . @
(Tamafio de base) ,&_‘3\"
@‘g’ €-M5 x 08, Profundidad 11
o] x08. lemnd(;dafg k| o cad
90 400 600 201 Forma del *No et relecin do fase ot cada
63| 128 175 (méximo de 300 durante la rotacion del brazo) extremo del eje Z ‘y’?as‘ggs':clgr:udz?gr:;g: é:ws‘:e%s *
1.000 =
s [
mm i
i
800 i 813 (maximo de 920 durante
%()rgcorrido Tl la rotacion del brazo) |
mm R |
\
= |
] . 476
440 T 99 \ Con%ctortl ara el cuat;\eagg del usuario
= ! 1 i uede utilizarse n° 1a 20.
ggg " il T 3395 38 (Tubos de purga de aire) amafio del sujetacables: #16 a 18)
H= 545 o peara e b ones s sumnstadas
188742 s == 690 h7 86101 1219 alagua y al polvo. == cuandono se utiﬁce.
Orificio de purga de aire de la union del eje X (@6) [} o }123
= Oricio de purga de aire de la union del eje Y (26 ¢ 80
0 :F 0 Terminal de masa M4 /f . 28
~~_ Posicion inferior del eje Z en el tope Tubos de usuario 1 (B8 negro) //5e | |40 0

Tubos de usuario 2 (@6 rojo
Tubos de usuario 3 (@6 azul)

Inserte el tapén jo cuando no se utilice.

3
TT T T T

)

easooa
°

Radio de trabajo del sistema derecho

+ El robot no se puede usar en una posicion
en la que la brida de la base, el cable robotizado,
la ranura y los fuelles interfieran entre si en el
radio de trabajo que se muestra arriba.

+ Posicion del tope mecanico del eje X: 132°

+ Posicion del tope mecanico del eje Y: 152°
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OmRON

R6YXX1200 seriE x

specificaciones

Eje X [Eie Y [EieZ [EieR
Alcance (mm) 1200
Carga util maxima (kg) 50
Repeticién | (XYZ: mm) (R: °) +/-0,05 +/-0,02 +/-0,005
Especificaciones |Longitud del brazo (mm) 600 600 400
de eje Rango de rotacion (°) +/-125 +/-150 +/-360
Mecanismo Reductor de velocidad Engranaje planetario Engranaje planetario Husillo a bolas Harmonic Drive
de deceleracion yatodo Motor a reductor Acoplamiento directo Transmision por correa de | Transmision por correa de
de transmisiéon [de velocidad distribucion distribucion
Reductor de velocidad Acoplamiento directo
a salida
Salida del servomotor de CA (W) 900 |800 600 400
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 74 0,75 600
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg2 (s) 0,91
Momento de inercia admisible respecto eje R"> (kgm?) 2,45
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2x 20
Tubos de usuario (diametro exterior) 26 x 3
Ajuste de limite de movimiento 1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)
Longitud de cable robotizado (m) Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10
Peso (kg) (sin cable robotizado) 124

*1 Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)
*2  Con movimiento de 25 mm en direccion vertical y 300 mm en direccién horizontal reciprocamente.
*3  Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

Controlador
Controlador Consumo (VA) Método de operacion
YRC 2.500 Programacién/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operacién mediante comunicacién RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion Modelo
Alcance SCARA: 1.200 mm. Recorrido vertical: 400 mm. Carga util max.: 50 kg R6YXX1200400YRCR2
Dimensiones

bio) 600 600 208 17~8
Conector D-sub para ”
el cableado delusuario .

(Puede utilizarse n* 1 20) >
sl o,
(S <3t
/ 2T !

0 @,@ ! /

// —_—

Tubos de usuario 1 (96 negro), %‘: g b
Tubos de usuario 2 (@6 rojo) 103 o7

Tubos de usuario 3 (96 azul) 140 112 P
- Peno M12 para la instlaci.
[252 (Tamaio de base) |\ seuens s

150

140

i !
‘50
170
200
250

L 4 Radio de trabajo

i (ﬂ :

=
P

L

810, T 20"\ 2 x 2-M4 x 0.7. Profundidad 10 r 3
H e oslpanel ooy Terminal de masa M4 @E
{— } H ’—rﬁ—.fgl.‘ T Tubos de usuario 1 (06 negro) @E
3814/-2 i Tubos de usuario 2 (@6 rojo) )
025 i b Tubos de usuario 3 (96 azul)
M16 x 2. Profundidad 25 &7 i
<> T

7
L
Conector D-sub para el cableado del usuario
(puede utilizarse n° 12 20)

400 recorrido del efe Z

;@:@ g AL

+H
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OMRON
R6YXC180 TiPO SALA BLANCA

Especificaci
Eje X |Eje Y |Eje z |Eje R
Alcance (mm) 180
Carga util maxima (kg) 1
Repeticion™ (XYZ: mm) (R: °) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Especificaciones de eje Longitud del brazo (mm) 71 109 100
Rango de rotacion (°) +/-120 +/-140 _— +/-360
Salida del servomotor de CA (W) 50 30 30 30
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 3,3 0,7 1.700
Tiempo de ciclo estandar: con carga dtil de 0,1 kg™ (s) 0,42
Momento de inercia admisible respecto eje R™ (kgmz) 0,01
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,1x8
Tubos de usuario (diametro exterior) @3 x2
Ajuste de limite de movimiento 1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)
Longitud de cable robotizado (m) Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10
Peso (kg) (sin cable robotizado) * 6,5
Peso de cable robotizado 1,5 kg (3,5m), 2,1 kg (5 m), 4,2 kg (10 m)
Grado de limpieza CLASE 10 (base de 0,1 micra)
Aire de admision (N I/min) 30

*1 Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)
*2  Con movimiento de 25 mm en direccion vertical y 100 mm en direccién horizontal reciprocamente.
*3 Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.
*4  El peso total del robot es la suma del peso del cuerpo del robot mas el peso del cable.

Controlador
Controlador Consumo (VA) Método de operacion
YRC 500 Programacion/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operaciéon mediante comunicacion RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion

Modelo

Alcance SCARA: 180 mm. Recorrido vertical: 100 mm. Carga util max. 1 kg. Clase de proteccion: C10

R6YXC180100YRCRO

Dimensiones

Conector sub D para cables de usuario de 9 pines

4-07

(Adaptadoan®1al8) A2 :4 [ T———
e
NI
3| | 3
Tubos de usuario 1 (accesorio arponado @3) 40.5 125
Tubos de usuario 2 (accesorio arponado @3)
44 109 7 Rango de operacidn del sistema del lado derecho
45 500
484 (Cuando el
I \ brazo gira 510)
2
5
g
= 335
]
s
E
2
E]
Y
g EEN Conector sub D para cables de usuario de 9 pines
2 r E;‘* i 5 L 18! (Adaptado an° 1 al 8)
E §§§ I o I l Tapa para la toma interna de aire (union del mamparo @8)
F] 55 S8
E o o gg%’ 'lE Junta de a toma interna de aire de los ejes X, Y, R (unién del mamparo 06)
s . s E —110
£ ‘Mﬂ 2al g Tuberias de usuario 2 (uni6n del mamparo 03)
= : gg § E Tuberias de usuario 1 (union del mamparo 03)
EEIE
0 - ‘ Terminal de
0 0 PE
030n7-0,021 conexion a tierra M3

01047 *°3"° Profundidad 2

4-M3 x 0,5. Profundidad 6

4-M3 X 0,5. Profundidad 6 16 24

Roscadopara a sacion - [5-1]
de la herramienta del usuario ‘5@‘ 53

1

El punto de origen del eje X
estd a 0°+/-5° de la superficie,
delantera de la base

Posiciones de origen de los ejes Xe Y

La linea central de la brida de instalacion de la herramienta
del usuario tiene un desplazamiento de +/-5° respecto al
punto de origen del eje R.

Mueva en direccion contraria a las agujas del reloj con respecto
Tope mecénico delejeZ o ) oon To5p

ala posicion anterior antes de realizar el retorno a origen.
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R6YXC220 TiPO SALA BLANCA

OmRON

specificaciones

Eje X |Eje Y |Eje z |Eje R
Alcance (mm) 220
Carga util maxima (kg) 1
Repeticion™ (XYZ: mm) (R: °) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Especificaciones de eje Longitud del brazo (mm) 111 109 100 -

Rango de rotacion (°) +/-120 +/-140 _— +/-360

Salida del servomotor de CA (W) 50 30 30 30
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 3,4 0,7 1.700
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 0,1 kg2 (s) 0,45
Momento de inercia admisible respecto eje R™3 (kgm?) 0,01
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,1x8
Tubos de usuario (diametro exterior) @3 x2

Ajuste de limite de movimiento

1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)

Longitud de cable robotizado (m)

Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10

Peso (kg) (sin cable robotizado)™

6,5

Peso de cable robotizado

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

Grado de limpieza

CLASE 10 (base de 0,1 micra)

Aire de admision (N I/min)

30

*1  Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)

*2  Con movimiento de 25 mm en direccion vertical y 100 mm en direccién horizontal reciprocamente.
*3 Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.
*4  El peso total del robot es la suma del peso del cuerpo del robot mas el peso del cable.

Controlador
Controlador Consumo (VA) Método de operacion
YRC 500 Programacion/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operaciéon mediante comunicacion RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion

Modelo

Alcance SCARA: 220 mm. Recorrido vertical: 100 mm. Carga util max. 1 kg. Clase de protecciéon: C10

R6YXC220100YRCRO

Dimensiones

12: area para la instalacion
de la herramienta del usuario

Conector sub D para cables de usuario de 9 pines 15 %2 4-07
(Adaptado a n° 1 al 8) T ]/ vemos M uiiizados paa lainstaacion
R amn
NI ="
3 5 ] E:3
Tubos de usuario 1 (accesorio arponado @3) 40,5 125
Tubos de usuario 2 (accesorio arponado 03)
44 109 m
45 500
481 (Cuando el
brazo gira 510)

Cubierta

4-M3 x 0,5. Profundidad 6
Roscado para la instalacion

0 3
030h7 -0021 Z

16

24
53

b

H
0

‘ 0 Terminal de

0
0 10H7 +0015 Profundidad 2
4-M3 x 0,5. Profundidad 6

de la herramienta del usuario
o H
& |
o]

Greic |0

L@J conexidn a tierra M3

El punto de origen del eje X estd
a0°+/-5° de la superficie
delantera de la base

5.
L3
2\0‘ w
Tope mecanico del eje Z

La linea central de la brida de instalacion de la
herramienta del usuario tiene un desplazamiento de
+/-5° respecto al punto de origen del eje R.

Posiciones de origen de los ejes X e Y
Mueva antes hacia la izquierda desde la posicion

anter

Rango de operacidn del sistema del lado izquierdo

Rango de operacion del sistema del lado derecho

Conector sub D para cables de usuario de 9 pines
(Adaptado an° 1 al 8)

Tuberia de admision interna de la cubierta (union del mamparo 08)

Tuberia de admision de la seccion de unién de ejes X, Y, R (union del mamparo @6)

Tuberias de usuario 2 (union del mamparo @3)
Tuberias de usuario 1 (unién del mamparo @3)

rior cuando se realice el retorno al origen.
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OMRON
R6YXC500 TiPo SALA BLANCA

Especificaci
Eje X |Eje Y |Eje z |Eje R

Alcance (mm) 500
Carga util maxima (kg) 10
Repeticion | (XYZ: mm) (R: °) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,005
Especificaciones de eje Longitud del brazo (mm) 250 250 200 |300 -

Rango de rotacion (°) +/-120 +/-142 - +/-360
Salida del servomotor de CA (W) 400 200 200 100
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 4,9 1,7 876
Tiempo de ciclo estandar: con carga til de 2 kg~ (s) 0,53
Momento de inercia admisible respecto eje R™° (kgm?) 0,12
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2x20
Tubos de usuario (diametro exterior) 26 x 3

Ajuste de limite de movimiento

1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)

Longitud de cable robotizado (m)

Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10

Peso (kg) 31
Grado de limpieza CLASE 107
Aire de admision (N I/min) 607

*1 Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)

*2  Con movimiento de 25 mm en direccién vertical y 300 mm en direccion horizontal reciprocamente.

*3  Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.
*4  Por 1 cf (base de 0,1 micra), cuando se utiliza el aspirador,

*5 La cantidad de admisidn necesaria varia en funcién de las condiciones de uso y el entorno.

Controlador
Controlador Consumo (VA) Método de operacion
YRC 1.500 Programacién/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operaciéon mediante comunicacion RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcién Modelo
Alcance SCARA: 500 mm. Recorrido vertical: 200 mm. Carga util max.: 10 kg. Clase de proteccién: C10 R6YXC500200YRCR2
Alcance SCARA: 500 mm. Recorrido vertical: 300 mm, Carga util max.: 10 kg. Clase de proteccion: C10 R6YXC500300YRCR2
Dimensiones
545 250 250 1225
Radio de giro <47 Tubos de usuario 2 (96 rojo) &, ‘
deleR

94

-

110

160

Conector sub D para el cableado del usuario
(Adaptado a n° 1 al 20)

Z recorrido 300 mm
876

Zrecorrido 200 mm
kc

(@6 negro) 57 73 4-011

166 Utilice un perno M10 para la instalacion
(dimensiones de la base)

2X2-M4X0,7.
Profundidad 10

(igual para el
lado opuesto)

363

Posicion del tope mecanico de ejes Xe Y

T [ |

30

225,5+/-2

[ |
018 S
068

090

M12 x 1,75. Profundidad 10

200

300

R

(Adaptado a n° 1 al 20)
Unién del aire de aspiracion
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R6YXCG600 TiIPO SALA BLANCA

OmRON

specificaciones

Eje X |Eje Y |Eje z |Eje R

Alcance (mm) 600
Carga util maxima (kg) 10
Repeticion™ (XYZ: mm) (R: °) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,005
Especificaciones de eje Longitud del brazo (mm) 350 250 200 |300

Rango de rotacion (°) +/-120 +/-145 _— +/-360
Salida del servomotor de CA (W) 400 200 200 100
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 5,6 1.7 876
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg™ (s) 0,56
Momento de inercia admisible respecto eje R™3 (kgm?) 0,12
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2 x20
Tubos de usuario (diametro exterior) 26 x 3
Ajuste de limite de movimiento 1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)
Longitud de cable robotizado (m) Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10
Peso (kg) 33
Grado de limpieza CLASE 10™
Aire de admisi6n (N l/min) 60"

*1 Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)

*2  Con movimiento de 25 mm en direccién vertical y 300 mm en direccion horizontal reciprocamente.
*3  Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

*4  Por 1 cf (base de 0,1 micra), cuando se utiliza el aspirador,

*5 La cantidad de admisidn necesaria varia en funcién de las condiciones de uso y el entorno.

Controlador
Controlador Consumo (VA) Método de operacion
YRC 1.500 Programacion/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operaciéon mediante comunicacion RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion Modelo
Alcance SCARA: 600 mm. Recorrido vertical: 200 mm. Carga util max.: 10 kg. Clase de proteccion: C10 R6YXC600200YRCR2
Alcance SCARA: 600 mm. Recorrido vertical: 300 mm, Carga util max.: 10 kg. Clase de proteccién: C10 R6YXC600300YRCR2

Dimensiones

545 250 350
47__| Tubos de usuario 2 (06 rojo)

Radio de giro del eje R

Conector sub D para el cableado del usuario,
(Adaptado a n° 1 al 20)

166 Utili
(dimensiones de la base)

57 73 4-011

ice un perno M10 para la instalacion

MA:

Z recorrido 300 mm
876

Z recorrido 200 mm
kel

940

2X2-M4x07.
Profundidad 10

6675

(igual para el
lado opuesto)

£

363

560.9

364

30

225,5+/-2

y 0
018 001
068

090

200

M12 x1,75. Profundidad 10

300

1y

282

1y

Posicidn del tope ico de ejes Xe Y

Conector sub D para el cableado
del usuario (Adaptado a n° 1 al 20)

Unién del aire de aspiracion
(012 x 3 uds.)

Robots SCARA
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OMRON
R6YXC700 TiPO SALA BLANCA

Especificaci
Eje X |Eje Y |Eje z |Eje R

Alcance (mm) 700
Carga util maxima (kg) 20
Repeticion™ (XYZ: mm) (R: °) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,005
Especificaciones de eje Longitud del brazo (mm) 350 350 200 |400

Rango de rotacion (°) +/-120 +/-145 _— +/-360
Salida del servomotor de CA (W) 800 400 400 200
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 6,7 1,7 600
Tiempo de ciclo estandar: con carga (til de 2 kg™ (s) 0,57
Momento de inercia admisible respecto eje R™3 (kgm?) 0,32
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2x20
Tubos de usuario (diametro exterior) 26 x 3

Ajuste de limite de movimiento

1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)

Longitud de cable robotizado (m)

Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10

Peso (kg) 57
Grado de limpieza CLASE 10
Aire de admision (N l/min) 60"

*1 Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)

*2  Con movimiento de 25 mm en direccion vertical y 300 mm en direccion horizontal reciprocamente.

*3 Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.

*4  Por 1 cf (base de 0,1 micra), cuando se utiliza el aspirador.

*5 La cantidad de admisién necesaria varia en funcion de las condiciones de uso y el entorno.

Controlador

Controlador Consumo (VA) Método de operacion

YRC 2.000 Programacién/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operacién mediante comunicacion RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion Modelo
Alcance SCARA: 700 mm. Recorrido vertical: 200 mm. Carga util max.: 20 kg. Clase de proteccion: C10 R6YXC700200YRCR2
Alcance SCARA: 700 mm. Recorrido vertical: 400 mm. Carga util max.: 20 kg. Clase de proteccion: C10 R6YXC700400YRCR2

Dimensiones

956
Zrecorrido 400 mm

756
Zrrecorrido 200 mm

376

226+/-2

8 [i]
09 ©
o ‘ ®
& O 12.01.75.Profuncidad 10 Iﬁﬁw
il
g !
b 4
N W i =1 i ;“
1195 ?ET
L

(174)

Tubos de usuario 1 (@6 negro)

Conector sub D para el cableado del usuario

Tubos de usuario 2 (@6 rojo) (Adaptado a n° 1 al 20)
Tubos de usuario 3 (@6 azul) ”;%
58 350 350 147
ol g
/\/ = 72 -b’;'
, 1|
h 0 i
g --pos—— D) g o . s le
/ ! ! e
) \ Q ‘ oS
S Radio de giro del eje R N
Q?’ g | IS ©.

4014

Utilice un perno M12 para la instalacion

68:

377

Unién del aire
de aspiracion

(012 x 2 uds.)

180 5

140

Terminal de

conexion a tierra M4

0

Posicion del tope mecénico de ejes X e Y

Tubos de usuario 1 (6 negro)

Unién de evacuacion (012)

Conector sub D para el cableado del usuario
(Adaptado a n® 1 al 20)
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R6YXC800 TiPO SALA BLANCA

OmRON

specificaciones

Eje X |Eje Y |Eje z |Eje R

Alcance (mm) 800
Carga util maxima (kg) 20
Repeticion™ (XYZ: mm) (R: °) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,005
Especificaciones de eje Longitud del brazo (mm) 450 350 200 |400

Rango de rotacion (°) +/-120 +/-145 _— +/-360
Salida del servomotor de CA (W) 800 400 400 200
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 73 1,7 600
Tiempo de ciclo estandar: con carga util de 2 kg™ (s) 0,57
Momento de inercia admisible respecto eje R™3 (kgm?) 0,32
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2 x20
Tubos de usuario (diametro exterior) 26 x 3

Ajuste de limite de movimiento

1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)

Longitud de cable robotizado (m)

Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10

Peso (kg) 58
Grado de limpieza CLASE 10™
Aire de admision (N I/min) 607°

*1 Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)
*2  Con movimiento de 25 mm en direccién vertical y 300 mm en direccion horizontal reciprocamente.
*3  Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.
*4  Por 1 cf (base de 0,1 micra), cuando se utiliza el aspirador.

*5 La cantidad de admisidn necesaria varia en funcién de las condiciones de uso y el entorno.

Controlador

Controlador

Consumo (VA)

Método de operacion

YRC

2.000

Programacién/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operacion mediante comunicacion RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion Modelo
Alcance SCARA: 800 mm. Recorrido vertical: 200 mm. Carga util max.: 20 kg. Clase de proteccion: C10 R6YXC800200YRCR2
Alcance SCARA: 800 mm. Recorrido vertical: 400 mm. Carga util max.: 20 kg. Clase de proteccién: C10 RBYXC800400YRCR2
Dimensiones
Tubos de usuario 1 (@6 negro)
Tubos de usuario 2 (@6 rojo) Conector sub D para el cableado del usuario
Tubos de usuario 3 (06 azul) | (Adaptadoan® 1l 20) ’8»0
58 350 ‘ 450 d 147
NE s
. S
N o K
g \ m T . a) ! olal 4 g
E ] b < i SERE
/ ! |
1 \ ‘ 2
4{7“/ \ Radio de giro del eje R QL 550 -
=i 70 | 80 4-014
106 93 Utiice un perno M12 para fa instalacidn
MAX 1.020
956
Zrecorrido 400 mm
756
Z recorrido 200 mm
683
586
\ Posicion del tope mecanico de ejes X e Y
376 4 377
T
79 Unidn del aire Tubos de usuario 1 (06 negro)
de aspiracion
[f=3 JH Ty ey
226+/-2 02 30 (©12x2uds) ;I:
180
090 ® g 160
S - ® Terminal de '*° hd 40
« M12 x1,75. Profundidad 10 97 conexion
o i ﬁ atierra M4 59
g i 4 1y
0 [ i o ol

(174)

Unién de evacuacion
(012)

0
Conector sub D para el cableado del usuario
(Adaptado an° 1 al 20)
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OMRON
R6YXC1000 TiPO SALA BLANCA

Especificaci
Eje X |Eje Y |Eje z |Eje R

Alcance (mm) 1000
Carga util maxima (kg) 20
Repeticion™ (XYZ: mm) (R: °) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,005
Especificaciones de eje Longitud del brazo (mm) 550 450 200 |400

Rango de rotacion (°) +/-120 +/-145 _— +/-360
Salida del servomotor de CA (W) 800 400 400 200
Velocidad maxima (XYZ: m/s) (R: °/s) 8 1,7 600
Tiempo de ciclo estandar: con carga (til de 2 kg™ (s) 0,6
Momento de inercia admisible respecto eje R™3 (kgm?) 0,32
Cableado del usuario (sq x pcs) 0,2x20
Tubos de usuario (diametro exterior) 26 x 3

Ajuste de limite de movimiento

1. Limite suave 2. Tope mecanico (eje X, Y, Z)

Longitud de cable robotizado (m)

Estandar: 3,5 Opcional: 5, 10

Peso (kg) 59
Grado de limpieza CLASE 107
Aire de admision (N I/min) 607

*1 Este es el valor a temperatura ambiente constante. (Ejes X, Y)

*2  Con movimiento de 25 mm en direccién vertical y 300 mm en direccion horizontal reciprocamente.

*3  Existen limites para el ajuste del coeficiente de aceleracion.
*4  Por 1 cf (base de 0,1 micra), cuando se utiliza el aspirador.

*5 La cantidad de admisidn necesaria varia en funcién de las condiciones de uso y el entorno.

Controlador
Controlador Consumo (VA) Método de operacion
YRC 2.000 Programacién/seguimiento de punto de E/S/comando remoto/operaciéon mediante comunicacion RS-232C

Tabla de seleccion

Descripcion Modelo
Alcance SCARA: 1.000 mm. Recorrido vertical: 200 mm. Carga util max.: 20 kg. Clase de proteccién: C10 R6YXC1000200YRCR2
Alcance SCARA: 1.000 mm. Recorrido vertical: 400 mm. Carga util max.: 20 kg. Clase de proteccién: C10 R6YXC1000400YRCR2

Dimensiones

Tubos de usuario 1 (96 negro)
Tubos de usuario 2 (@6 rojo)

Conector sub D para el cableado del usuario

Radio de trabajo maximo

Tubos de usuario 1 (@6 negro)
Tubos de usuario 2 (96 rojo)
Tubos de usuario 3 (96 azul)
180

160

140

59

0

Tubos de usuario 3 (@6 azul) / (Adaptado an 1 al 20) 5}%
58 450 550 147
N e
. = |
N s\ <
4 )| [bob] ia 1o ‘ de-s
g T ©Q L HaE
\ J 2
T |
Radio de giro del cje R g 5q_e>
< < 70 |80 4014
Utilice un perno M12
106 93 para la instalacion
MAX 1.020
956
Z recorrido
400 mm
756
Zrecorrido
200 mm
671
586
376 377
N Unidn del aire
de aspiracion
o
226+/-2 | (012 x 2 uds.)
®© 180
= ® 140
g b Terminal de
M12 x 1,75. Profundidad 10 conexion a tierra M4
- n |
=] t
= 4 1o
0 L —1 — Unibnde O
1195 ST evacuacin (012)
(174) U

Conector sub D para el cableado
del usuario (Adaptado a n° 1 al 20)
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OmRON

Robots SCARA

Tabla de seleccion

Serie XG - Tipo estandar

Serie |Alcan- |Recorrido|Carga  |Robot RGU |[Cable robotizado
frﬁm) ?rﬁ'me)le Z |atil (k) [Codigo de elemento  [Accesorios Longitud (m) [Cédigo de Desmonta-
robotizado Brida Eje hueco elemento ble
herramienta
R6Y XG 120 50 1 R6YXG12050YRCRO  |N/D N/D N/D 2,0 R6YACCX002T1 N/D
3,5 R6YACCX003T1 N/D
5,0 R6YACCX005T1 N/D
10,0 R6YACCX010T1 N/D
150 50 1 R6YXG15050YRCRO  |N/D N/D N/D 2,0 R6YACCX002T1 N/D
3,5 R6YACCX003T1 N/D
5,0 R6YACCX005T1 N/D
10,0 RBYACCX010T1 N/D
180 50 1 R6YXG18050YRCRO  |N/D N/D N/D 2,0 R6YACCX002T1 N/D
3,5 R6YACCX003T1 N/D
5,0 R6YACCX005T1 N/D
10,0 R6YACCX010T1 N/D
220 100 1 R6YXG220100YRCRO |N/D N/D N/D 3,5 R6YACCX003T2 N/D
5,0 R6YACCX005T2 N/D
10,0 R6YACCX010T2 N/D
XGL (250 150 5 R6YXGL250150YRCRO |R6YACXGLF |R6YACXGLS |N/D 3,5 R6YACCX003XGX [
5,0 R6YACCX005XGX [ )
10,0 RBYACCX010XGX [
350 150 5 R6YXGL350150YRCRO |R6YACXGLF |R6YACXGLS |N/D 3,5 R6YACCX003XGX [
5,0 R6YACCX005XGX [
10,0 RB6YACCX010XGX [
400 150 5 R6YXGL400150YRCRO |R6YACXGLF |R6YACXGLS |N/D 3,5 R6YACCX003XGX @
5,0 R6YACCX005XGX [
10,0 RB6YACCX010XGX [ )
500 150 5 R6YXGL500150YRCRO |R6YACXGLF |R6YACXGLS |N/D 3,5 R6YACCX003XGX [
5,0 RBYACCX005XGX o
10,0 RBYACCX010XGX [
600 150 5 R6YXGL600150YRCRO |R6YACXGLF |R6YACXGLS |N/D 3,5 R6YACCX003XGX [
5,0 RBYACCX005XGX o
10,0 RBYACCX010XGX [
XG 500 200 10 R6YXG500200YRCR3  |N/D N/D RGU3 (3,5 R6YACCX003XGX [
5,0 R6YACCX005XGX @
10,0 RB6YACCX010XGX [
300 10 R6YXG500300YRCR3  |N/D N/D RGU3 (3,5 R6YACCX003XGX @
5,0 R6YACCX005XGX [
10,0 RB6YACCX010XGX [ )
600 200 10 R6YXG600200YRCR3  |N/D N/D RGU3 (3,5 R6YACCX003XGX @
5,0 RBYACCX005XGX )
10,0 RBYACCX010XGX [
300 10 R6YXG600300YRCR3  |N/D N/D RGU3 (3,5 R6YACCX003XGX [
5,0 RBYACCX005XGX o
10,0 RBYACCX010XGX [
XGH (600 200 20 R6YXGH600200YRCR3 |N/D N/D RGU3 (3,5 R6YACCX003XGX [
5,0 R6YACCX005XGX @
10,0 RB6YACCX010XGX [
400 20 R6YXGH600400YRCR3 |N/D N/D RGU3 (3,5 R6YACCX003XGX [
5,0 R6YACCX005XGX [ )
10,0 RB6YACCX010XGX [ )
XG 700 200 20 R6YXG700200YRCR3 |N/D N/D RGU3 (3,5 R6YACCX003XGX [
5,0 R6YACCX005XGX [
10,0 RBYACCX010XGX [
400 20 R6YXG700400YRCR3 |N/D N/D RGU3 (3,5 R6YACCX003XGX [
5,0 RBYACCX005XGX [ ]
10,0 RBYACCX010XGX [
800 200 20 R6YXG800200YRCR3 |N/D N/D RGU3 (3,5 R6YACCX003XGX [
5,0 R6YACCX005XGX [
10,0 RB6YACCX010XGX [
400 20 R6YXG800400YRCR3 |N/D N/D RGU3 (3,5 R6YACCX003XGX @
5,0 R6YACCX005XGX [
10,0 RB6YACCX010XGX [ )
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Serie |Alcan- |Recorrido|Carga |Robot RGU |[Cable robotizado
?;m) ?:]'nfgez atil (kg) Cédigo de elemento  [Accesorios Longitud (m) [Cédigo de Desmonta-
robotizado Brida Eje hueco elemento ble
herramienta

R6Y XG 900 200 20 R6YXG900200YRCR3 [N/D N/D RGU3 (3,5 RBYACCX003XGX [ ]

5,0 RBYACCX005XGX [ ]

10,0 RBYACCX010XGX [ ]

400 20 R6YXG900400YRCR3 [N/D N/D RGU3 (3,5 RBYACCX003XGX [ ]

5,0 RBYACCX005XGX [ ]

10,0 RBYACCX010XGX [ ]

1.000 |200 20 R6YXG1000200YRCR3 |N/D N/D RGU3 (3,5 RB6YACCX003XGX [ ]

5,0 RBYACCX005XGX [ ]

10,0 RBYACCX010XGX [ ]

400 20 R6YXG1000400YRCR3 |N/D N/D RGU3 (3,5 RBYACCX003XGX [ ]

5,0 RBYACCX005XGX [ ]

10,0 RBYACCX010XGX [ ]

Serie XG series — Tipo para montaje en pared
Serie [Alcan- |Recorrido/Carga |Robot RGU Cable robotizado
fr?]m) ?n‘:lnfge Z | util (kg) Cédigo de elemento Accesorios Longitud [Cédigo de Desmonta-
robotizado Brida Eje hueco (m) elemento ble
herramienta

R6Y XGSW (300 150 5 RBYXGSW300150YRCRO |R6YACXGLF |[R6YACXGLS [N/D 3,5 R6YACCX003XGS N/D

5,0 RBYACCX005XGS N/D

10,0 RB6YACCX010XGS N/D

400 150 5 RBYXGSW400150YRCRO |R6YACXGLF |[R6YACXGLS [N/D 3,5 R6YACCX003XGS N/D

5,0 RB6YACCX005XGS N/D

10,0 RBYACCX010XGS N/D

500 200 10 R6YXGSW500200YRCR3 [N/D N/D RGU3 |3,5 RB6YACCX003XGS N/D

5,0 RB6YACCX005XGS N/D

10,0 RBYACCX010XGS N/D

300 10 R6YXGSW500300YRCR3 [N/D N/D RGU3 |3,5 R6YACCX003XGS N/D

5,0 RBYACCX005XGS N/D

10,0 RB6YACCX010XGS N/D

600 200 10 RB6YXGSW600200YRCR3 |N/D N/D RGU3 |3,5 RBYACCX003XGS N/D

5,0 RBYACCX005XGS N/D

10,0 RB6YACCX010XGS N/D

300 10 RB6YXGSW600300YRCR3 |N/D N/D RGU3 |3,5 RBYACCX003XGS N/D

5,0 RB6YACCX005XGS N/D

10,0 RBYACCX010XGS N/D

700 200 20 R6YXGSW700200YRCR3 [N/D N/D RGU3 |3,5 RB6YACCX003XGS N/D

5,0 RB6YACCX005XGS N/D

10,0 RBYACCX010XGS N/D

400 20 R6YXGSW700400YRCR3 [N/D N/D RGU3 |3,5 RB6YACCX003XGS N/D

5,0 RBYACCX005XGS N/D

10,0 RB6YACCX010XGS N/D

800 200 20 R6YXGSW800200YRCR3 [N/D N/D RGU3 |3,5 RB6YACCX003XGS N/D

5,0 RBYACCX005XGS N/D

10,0 RB6YACCX010XGS N/D

400 20 R6YXGSW800400YRCR3 |N/D N/D RGU3 |3,5 RBYACCX003XGS N/D

5,0 RB6YACCX005XGS N/D

10,0 RBYACCX010XGS N/D

900 200 20 RB6YXGSW900200YRCR3 |N/D N/D RGU3 |3,5 RBYACCX003XGS N/D

5,0 RB6YACCX005XGS N/D

10,0 RBYACCX010XGS N/D

400 20 R6YXGSW900400YRCR3 [N/D N/D RGU3 |3,5 R6YACCX003XGS N/D

5,0 RBYACCX005XGS N/D

10,0 RB6YACCX010XGS N/D

1.000 |200 20 R6YXGSW1000200YRCRS3 [N/D N/D RGU3 |3,5 R6YACCX003XGS N/D

5,0 RBYACCX005XGS N/D

10,0 RB6YACCX010XGS N/D

400 20 R6YXGSW1000400YRCRS3 |N/D N/D RGU3 |3,5 RBYACCX003XGS N/D

5,0 R6YACCX005XGS N/D

10,0 RBYACCX010XGS N/D
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Serie XG series - Tipo para montaje en pared invertido

Serie |Alcan- |RecorridoCarga Robot RGU Cable robotizado
fnﬁm) ?rzlnﬁez ka) Cédigo de elemento Accesorios Longitud [Cédigo de Desmonta-
9 robotizado Brida Eje hueco (m) elemento ble
herramienta

R6Y XGSU (300 150 5 R6YXGSU300150YRCRO |R6YACXGLF |R6YACXGLS |N/D 3,5 RBYACCX003XGS N/D

5,0 RBYACCX005XGS N/D

10,0 RB6YACCX010XGS N/D

400 150 5 R6YXGSU400150YRCRO |R6YACXGLF [R6YACXGLS [N/D 3,5 R6YACCX003XGS N/D

5,0 RB6YACCX005XGS N/D

10,0 RBYACCX010XGS N/D

500 200 10 R6YXGSU500200YRCR3 [N/D N/D RGU3 |3,5 RBYACCXO003XGS N/D

5,0 RB6YACCX005XGS N/D

10,0 RBYACCX010XGS N/D

300 10 R6YXGSU500300YRCR3 |N/D N/D RGU3 (3,5 R6YACCX003XGS N/D

5,0 RBYACCX005XGS N/D

10,0 RB6YACCX010XGS N/D

600 200 10 R6YXGSU600200YRCR3 |N/D N/D RGU3 (3,5 R6YACCX003XGS N/D

5,0 RBYACCX005XGS N/D

10,0 RB6YACCX010XGS N/D

300 10 R6YXGSU600300YRCR3 [N/D N/D RGU3 |3,5 RBYACCXO003XGS N/D

5,0 RB6YACCX005XGS N/D

10,0 RBYACCX010XGS N/D

700 200 20 R6YXGSU700200YRCR3 [N/D N/D RGU3 |3,5 RBYACCXO003XGS N/D

5,0 RB6YACCX005XGS N/D

10,0 RBYACCX010XGS N/D

400 20 R6YXGSU700400YRCR3 |N/D N/D RGU3 (3,5 R6YACCX003XGS N/D

5,0 RBYACCX005XGS N/D

10,0 RB6YACCX010XGS N/D

800 200 20 R6YXGSU800200YRCR3 |N/D N/D RGU3 (3,5 RB6YACCX003XGS N/D

5,0 RBYACCX005XGS N/D

10,0 RB6YACCX010XGS N/D

400 20 R6YXGSU800400YRCR3 [N/D N/D RGU3 |3,5 RBYACCXO003XGS N/D

5,0 RB6YACCX005XGS N/D

10,0 RBYACCX010XGS N/D

900 200 20 R6YXGSU900200YRCR3 [N/D N/D RGU3 |3,5 RBYACCXO003XGS N/D

5,0 RB6YACCX005XGS N/D

10,0 RBYACCX010XGS N/D

400 20 R6YXGSU900400YRCR3 |N/D N/D RGU3 (3,5 R6YACCX003XGS N/D

5,0 RBYACCX005XGS N/D

10,0 RB6YACCX010XGS N/D

1.000 |200 20 R6YXGSU1000200YRCR3 |N/D N/D RGU3 (3,5 R6YACCX003XGS N/D

5,0 RBYACCX005XGS N/D

10,0 RB6YACCX010XGS N/D

400 20 R6YXGSU1000400YRCR3 [N/D N/D RGU3 |3,5 RBYACCXO003XGS N/D

5,0 RB6YACCX005XGS N/D

10,0 RB6YACCX010XGS N/D

Serie XG - Tipo sala blanca
Serie |Alcan- |Recorrido|Carga |Robot RGU |Cable robotizado
?n(im) ?rﬁln?)je z ?kt") Cédigo de elemento Accesorios Longitud|Cédigo de elemento [Desmonta-
9 robotizado Brida Eje hueco (m) ble
herramienta

R6Y XGLC (250 150 4 R6YXGLC250150YRCR0O |R6YACXGLF [N/D N/D 3,5 RBYACCX003XGCXGP N/D

5,0 R6YACCX005XGCXGP N/D

10,0 RB6YACCX010XGCXGP N/D

350 150 4 R6YXGLC350150YRCR0O |R6YACXGLF |N/D N/D 3,5 RB6YACCX003XGCXGP N/D

5,0 R6YACCX005XGCXGP N/D

10,0 R6YACCX010XGCXGP N/D

400 150 4 R6YXGLC400150YRCR0O |R6YACXGLF |N/D N/D 3,5 RB6YACCX003XGCXGP N/D

5,0 RB6YACCX005XGCXGP N/D

10,0 R6YACCX010XGCXGP N/D

500 150 4 R6YXGLC500150YRCR0O |R6YACXGLF [N/D N/D 3,5 RBYACCX003XGCXGP N/D

5,0 RB6YACCX005XGCXGP N/D

10,0 R6YACCX010XGCXGP N/D

600 150 4 R6YXGLC600150YRCR0O |R6YACXGLF [N/D N/D 3,5 RB6YACCX003XGCXGP N/D

5,0 R6YACCX005XGCXGP N/D

10,0 RB6YACCX010XGCXGP N/D
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Serie XG - Tipo resistente al polvo y al goteo

Serie |Alcan- |Recorrido|Carga Robot RGU |[Cable robotizado
fr?]m) ?rzlnf)lez ka) Cédigo de elemento Accesorios Longitud|[Cédigo de elemento  |Desmonta-
9 robotizado Brida Eje hueco (m) ble
herramienta
R6Y XGLP |250 150 4 R6YXGLP250150YRCR0O |R6YACXGLF [N/D N/D 3,5 R6YACCX003XGCXGP N/D
5,0 RBYACCX005XGCXGP N/D
10,0 RBYACCX010XGCXGP N/D
350 150 4 R6YXGLP350150YRCRO |R6YACXGLF |N/D N/D 3,5 RB6YACCX003XGCXGP N/D
5,0 R6YACCX005XGCXGP N/D
10,0 RBYACCX010XGCXGP N/D
400 150 4 R6YXGLP400150YRCRO |R6YACXGLF |N/D N/D 3,5 RB6YACCX003XGCXGP N/D
5,0 R6YACCX005XGCXGP N/D
10,0 RBYACCX010XGCXGP N/D
500 150 4 R6YXGLP500150YRCRO |R6YACXGLF [N/D N/D 3,5 R6YACCX003XGCXGP N/D
5,0 RBYACCX005XGCXGP N/D
10,0 RBYACCX010XGCXGP N/D
600 150 4 R6YXGLP600150YRCRO |R6YACXGLF [N/D N/D 3,5 R6YACCX003XGCXGP N/D
5,0 RBYACCX005XGCXGP N/D
10,0 RBYACCX010XGCXGP N/D
XGP 500 200 8 R6YXGP500200YRCR3 N/D N/D RGU3 (3,5 RB6YACCX003XGCXGP N/D
5,0 R6YACCX005XGCXGP N/D
10,0 RBYACCX010XGCXGP N/D
300 8 R6YXGP500300YRCR3 N/D N/D RGU3 (3,5 RBYACCX003XGCXGP N/D
5,0 R6YACCX005XGCXGP N/D
10,0 RBYACCX010XGCXGP N/D
600 200 8 R6YXGP600200YRCR3 N/D N/D RGU3 (3,5 R6YACCX003XGCXGP N/D
5,0 RBYACCX005XGCXGP N/D
10,0 RBYACCX010XGCXGP N/D
300 8 R6YXGP600300YRCR3 N/D N/D RGU3 (3,5 R6YACCX003XGCXGP N/D
5,0 RBYACCX005XGCXGP N/D
10,0 RBYACCX010XGCXGP N/D
XGHP (600 200 18 R6YXGHP600200YRCR3 |N/D N/D RGU3 (3,5 RB6YACCX003XGCXGP N/D
5,0 R6YACCX005XGCXGP N/D
10,0 RBYACCX010XGCXGP N/D
400 18 R6YXGHP600400YRCR3 |N/D N/D RGU3 (3,5 RB6YACCX003XGCXGP N/D
5,0 R6YACCX005XGCXGP N/D
10,0 RBYACCX010XGCXGP N/D
XGP 700 200 18 R6YXGP700200YRCR3 N/D N/D RGU3 (3,5 R6YACCX003XGCXGP N/D
5,0 RBYACCX005XGCXGP N/D
10,0 RB6YACCX010XGCXGP N/D
400 18 R6YXGP700400YRCR3 N/D N/D RGU3 (3,5 R6YACCX003XGCXGP N/D
5,0 RB6YACCX005XGCXGP N/D
10,0 RBYACCX010XGCXGP N/D
800 200 18 R6YXGP800200YRCR3 N/D N/D RGU3 (3,5 RB6YACCX003XGCXGP N/D
5,0 R6YACCX005XGCXGP N/D
10,0 RBYACCX010XGCXGP N/D
400 18 R6YXGP800400YRCR3 N/D N/D RGU3 (3,5 RBYACCX003XGCXGP N/D
5,0 R6YACCX005XGCXGP N/D
10,0 RBYACCX010XGCXGP N/D
900 200 18 R6YXGP900200YRCR3 N/D N/D RGU3 (3,5 R6YACCX003XGCXGP N/D
5,0 RBYACCX005XGCXGP N/D
10,0 RBYACCX010XGCXGP N/D
400 18 R6YXGP900400YRCR3 N/D N/D RGU3 (3,5 R6YACCX003XGCXGP N/D
5,0 RBYACCX005XGCXGP N/D
10,0 RBYACCX010XGCXGP N/D
1.000 |200 18 R6YXGP1000200YRCR3 |N/D N/D RGU3 (3,5 RB6YACCX003XGCXGP N/D
5,0 R6YACCX005XGCXGP N/D
10,0 RBYACCX010XGCXGP N/D
400 18 R6YXGP1000400YRCR3 |N/D N/D RGU3 (3,5 RB6YACCX003XGCXGP N/D
5,0 R6YACCX005XGCXGP N/D
10,0 RBYACCX010XGCXGP N/D
Serie X - Carga util elevada
Serie |Alcance Recorrido Carga util |Codigo de elemento RGU Cable robotizado
(mm) ﬂz'me)jez (kg) robotizado Longitud (m) [Cédigo de elemento |Desmontable
R6Y XX 1.200 400 50 R6YXX1200400YRCR2 |RGU2 3,5 RBYACCX003XGX [ ]
5,0 RBYACCX005XGX [ ]
10,0 RBYACCX010XGX [ )
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Serie XC - Tipo sala blanca

Serie |Alcance Recorrido del [Carga util |Cédigo de elemento RGU Cable robotizado
(mm) (e'j: nf) (kg) robotizado Longitud (m)  [Cédigo de elemento [Desmontable
R6Y Xc 180 100 1 R6YXC180100YRCRO N/D 3,5 RBYACCX003XSXC N/D
5,0 RBYACCX005XSXC N/D
10,0 RBYACCX010XSXC N/D
220 100 1 R6YXC220100YRCRO N/D 3,5 RBYACCX003XSXC N/D
5,0 RBYACCX005XSXC N/D
10,0 RBYACCX010XSXC N/D
500 200 10 R6YXC500200YRCR2 RGU2 3,5 RBYACCX003XSXC N/D
5,0 RB6YACCX005XSXC N/D
10,0 RBYACCX010XSXC N/D
300 10 R6YXC500300YRCR2 RGU2 3,5 RBYACCX003XSXC N/D
5,0 RB6YACCX005XSXC N/D
10,0 RBYACCX010XSXC N/D
600 200 10 R6YXC600200YRCR2 RGU2 3,5 RB6YACCX003XSXC N/D
5,0 RBYACCX005XSXC N/D
10,0 RBYACCX010XSXC N/D
300 10 R6YXC600300YRCR2 RGU2 3,5 RBYACCX003XSXC N/D
5,0 RBYACCX005XSXC N/D
10,0 RBYACCX010XSXC N/D
700 200 20 R6YXC700200YRCR2 RGU2 3,5 RBYACCX003XSXC N/D
5,0 RBYACCX005XSXC N/D
10,0 RBYACCX010XSXC N/D
400 20 R6YXC700400YRCR2 RGU2 3,5 RBYACCX003XSXC N/D
5,0 RBYACCX005XSXC N/D
10,0 RBYACCX010XSXC N/D
800 200 20 R6YXC800200YRCR2 RGU2 3,5 RBYACCX003XSXC N/D
5,0 RBYACCX005XSXC N/D
10,0 RBYACCX010XSXC N/D
400 20 R6YXC800400YRCR2 RGU2 3,5 RB6YACCX003XSXC N/D
5,0 RB6YACCX005XSXC N/D
10,0 RBYACCX010XSXC N/D
1.000 200 20 R6YXC1000200YRCR2 [RGU2 3,5 RBYACCX003XSXC N/D
5,0 RBYACCX005XSXC N/D
10,0 RBYACCX010XSXC N/D
400 20 R6YXC1000400YRCR2 [RGU2 3,5 RBYACCX003XSXC N/D
5,0 RBYACCX005XSXC N/D
10,0 RBYACCX010XSXC N/D
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Cat. No. 1137E-ES-03

TODAS LAS DIMENSIONES SE MUESTRAN EN MILIMETROS.

Para convertir milimetros en pulgadas, multiplique por 0,03937. Para convertir gramos en onzas, multiplique por 0,03527.

Con el fin de optimizar el producto, las especificaciones estan sujetas a modificaciones sin previo aviso.
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