OmRrRON

Robots SCARA

Robots SCARA pour applications
industrielles :

¢ Grande fiabilité (pas de courroie dans les séries XG,
aucune piece électronique mobile).

* Précision et vitesse supérieures.
* Maintenance minimale.

* Plus facile a utiliser.

* Rigidité supérieure.

* Design trés compact.

Configuration du systéeme

API série CJ

Série NS
HMI

¥

SCARA Studio

Ethernet ou RS232C

Maitre PROFIBUS-DP Maitre DeviceNet

Bus de terrain

Cable du boitier de programmation

— (Boitier de
programmation)

Contréleur de robot YRC
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Cables robot : i

Robot OMRON
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Les cables amovibles situés sur le c6té du robot ne sont
pas disponibles sur tous les modéles. Veuillez consulter la liste
des informations de commande pour de plus amples informations.
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OmRON

YRC Controleur de robot

Caractéristiques

Elément

Description

YRC

Contréleur de robot YRC

Nombre d'axes contrdlables

4 axes maximum (Contrdle simultané : 4 axes)

Q

§ Robots contrdlables Robots SCARA

g Consommation électrique maximale 2500 VA

@ Capacité du moteur connecté 1600 W

3 |Dimensions (L x H x D) 180 x 250 x 235 mm

% |Poids 6,5 kg

‘E Alimentation Alimentation Monophasé 200 a 230 V courant continu +/—10 % maximum (50 / 60 Hz)

g |d'entrée de contréle

g Alimentation Monophasé 200 a 230 V courant continu +/—10 % maximum (50 / 60 Hz)
du moteur

Méthode de variateur

Servo logiciel entierement numérique en CA

Méthode de détection de position

Résolveur multi-tour avec fonction de sauvegarde des données, échelle linéaire magnétique

Méthode de fonctionnement

PTP (Point a point), interpolation linéaire, interpolation circulaire, ARCH

g Systéme de coordonnées Coordonnées conjointes, coordonnées cartésiennes
o |Cartes d'indication de position Impulsions, mm (millimétres), deg (degrés)
% Réglage de la vitesse 1 % a 100 % (en unités de 1 %. Toutefois, la vitesse est en unités de 0,01 % durant le fonctionnement d'axe simple
.‘::- par instruction DRIVE)
8 Réglage de I'accélération 1. Réglage automatique de I'accélération basé sur le type de modéle du robot et sur le parametre de masse de fin
2. Réglage basé sur le paramétre d'accélération et de décélération (réglage par unité de 1 %)
Résolution 16 384 imp/tour, 1 micron
Méthode de recherche d'origine Incrémental, absolu, semi-absolu
g Langue du programme PSEUDO-BASIC (conformément a JIS B8439 SLIM Language)
g Multitaches 8 tdches maximum
§~. Programme de séquence 1 programme
& |Méthode d'entrée des données du point |Entrée manuelle de données (entrée de valeur de coordonnées), apprentissage direct, lecture d'apprentissage
Capacité mémoire 364 Ko (capacité totale de programme et de points)
@ (La capacité de programme disponible durant I'utilisation d'un nombre maximum de points est 84 Ko)
"é Programmes 100 programmes (max.) 9 999 : lignes maximales par programme 98 Ko : capacité maximale par programme
.5 Points 10 000 points : nombre maximum de points
= |Batterie de sauvegarde de mémoire Batterie métallique au lithium (durée de vie 4 ans a une température comprise entre 0 °C et 40 °C)
Mémoire flash interne 512 Ko (TOUTES données uniquement)
STD.DIO Entrée d'E/S Entrée générale 16 points, entrée dédiée 10 points (caractéristiques NPN / PNP sélectionnables)
Sortie d'E/S Sortie générale 8 points, sortie dédiée 11 points
SECURITE Entrée d'arrét d'urgence (contact a relais), entrée mode de service (la caractéristique NPN / PNP est définie
conformément au réglage STD.DIO)
° Sortie de frein Contact relais
£ |Entrée capteur d'origine Connectable a un capteur de contact normalement fermé 24 V en courant continu
*3 Communications externes RS232C : 1CH D-SUB?9 (femelle) RS422 : 1CH (PB dédié)
; Options Emplacements 4
E Type Entrée / sortie en option (NPN / PNP) : entrée générale 24 points / sortie générale 16 points
2 Lien CC : entrée dédiée 16 points, sortie dédiée 16 points, entrée générale 96 points, sortie générale 96 points
i (4 nceuds occupés)
E DeviceNet : entrée dédiée 16 points, sortie dédiée 16 points, entrée générale 96 points, sortie générale 96 points

Profibus : entrée dédiée 16 points, sortie dédiée 16 points, entrée générale 96 points, sortie générale 96 points

Ethernet : IEEE802.3 10 Mbit/s (10BASE-T)

IVY : entrée caméra (2ch), entrée du déclencheur de caméra, entrée de connexion PC

Poursuite : entrée de phase AB, entrée du déclencheur d'éclairage, entrée / sortie d'alimentation d'éclairage

Contréle de I'éclairage : entrée du déclencheur d'éclairage, entrée / sortie d'alimentation d'éclairage

Boitier de programmation

PB (avec commutateur d'activation)

Logiciel de support pour PC

SCARA STUDIO

Température de fonctionnement

0°C a40°C

Température de stockage

-10°Ca65°C

Humidité de fonctionnement

35 a 85 % HR (sans condensation)

Batterie de secours absolu

Batterie métallique au lithium 3,6 V 5 400 mAH (2 700 mAH x 2)

Période de sauvegarde de données
absolue

1 an (lorsqu'aucune alimentation n'est fournie)

Résistance au bruit

IEC61000-4-4 Niveau 3

Structure de protection

Caractéristiques générales|Options
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YRC Controleur de robot OI'nROn

Unité d'entrée / de sortie en option YRC (PNP / NPN)

Elément Description

R6YACMD241 (NPN) Carte d'entrée / de sortie en option |

R6YACMD242 (PNP)

Entrée / sortie en option (NPN / PNP) 24 entrées d'utilisation générale, 16 sorties d'utilisation générale

*1  Veuillez ajouter un connecteur E/S (CONNECTEUR YKIO) pour chaque carte d'E/S en option.

Carte esclave YRC-DeviceNet

Elément Description
R6YACDRTO1 Carte esclave DeviceNet
Controleurs applicables YRC
Caractéristiques DeviceNet applicables |Volume 1 Version 2.0 / Volume 2 Version 2.0
Nom du profil de I'équipement Périphérique générique (numéro du périphérique 0)
Nombre de CH occupés’' Normal : entrée / sortie 24 c. chacun, compact : entrée / sortie 2 c. chacun
Réglage ID MAC 0a63
Réglage de la vitesse de transmission |500 kbit/s, 250 kbit/s, 125 kbit/s (défini a I'aide du commutateur DIP sur la carte)
DeviceNet |Normal Entrée générale 96 points, sortie générale 96 points, entrée dédiée 16 points, sortie dédiée 16 points
E/S™ Compact Entrée générale 16 points, sortie générale 16 points, entrée dédiée 16 points, sortie dédiée 16 points
E/S externe parallele Le modele maitre et jusqu'a quatre ports peuvent étre contrélés quel que soit le programme du robot, en utilisant
la fonction de pseudosérialisation
Réseau Longueur globale'3 100 m / 500 Kbit/s, 250 m / 250 Kbit/s, 500 m / 125 Kbit/s
longueur Longueur de ligne 6 m max. / 39 m max., 6 m max. /78 m max., 6 m max. / 156 m max.
secondaire /
Longueur globale des
lignes secondaires
LED de surveillance MS (Etat du module), NS (Etat du réseau)

*1  Utilisez le parametre du robot pour sélectionner Normal ou Compact.

*2  Les E/S de contréleur sont mis a jour toutes les 10 ms.

*3 Ces valeurs s'appliquent lorsqu'un céable épais est utilisé. La distance est inférieure lorsqu'un cable fin est utilisé ou lorsque des cables épais et fins sont
combinés.

Carte esclave YRC-Profibus

Elément Description
R6YACPRTO1 Carte esclave Profibus
Controleurs applicables YRC

Profil de communication Esclave Profibus-DP
Nombre de nceuds occupés 1 nceud

Configuration de I'adresse de station 1.a99 (réglé a I'aide du commutateur rotatif sur la carte)
Réglage de la vitesse de communication|9,6 Kbit/s, 19,2 Kbit/s, 93,75 Kbit/s, 187,5 Kbit/s, 500 Kbit/s, 1,5 Mbit/s, 3 Mbit/s, 6 Mbit/s, 12 Mbit/s (reconnaissance

automatique)

E/S Profibus Entrée générale 96 points, sortie générale 96 points, entrée dédiée 16 points, sortie dédiée 16 points

E/S externe paralléle Le modele maitre et jusqu'a quatre ports peuvent étre contrélés quel que soit le programme du robot, en utilisant la
fonction de pseudosérialisation

Longueur globale 100 m /3 M-6 M-12 Mbit/s, 200 m / 1,5 Mbit/s, 400 m / 500 Kbit, 1 000 m / 187,5 Kbit/s,
1200 m/9,6 K- 19,2 K-93,75 Kbit/s

LED de surveillance RUN, ERR, SD, RD, DATA-EX

*1  Le plus court intervalle de mise a jour d'E/S est de 10 ms, mais la durée réelle de la mise a jour d'E/S varie en fonction du temps de mise a jour avec la station
maitresse.

Carte YRC-Ethernet

Elément Description

R6YACETNO1 Carte Ethernet

Controleurs applicables YRC

Caractéristiques du réseau Comme spécifiées pour Ethernet (IEEE802.3)

Caractéristiques du connecteur Connecteur RJ-45 (connecteur modulaire 8 pdles) 1 port
Vitesse 10 Mbit/s (10BASE-T)

Mode de communication Semi-duplex (Semi-duplex)

Protocole réseau Couche d'application : TELNET / Couche de transport : TCP / IP

Couche de réseau : IP, ICMP, ARP / Couche de lien de données : CSMA / CD
Couche physique : 10BASE-T

Nombre d'entrées simultanées 1

du journal

Configuration de I'adresse IP, etc. Défini depuis PB

LED de surveillance Fonctionnement, collision, lien, transmission, réception
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OmRon YRC Controleur de robot

Carte YRC-EtherNet/IP

Elément Description

R6YACEIPO1 Carte EtherNet/IP

Contréleurs applicables YRC version 1.64M ou supérieure

Caractéristiques du réseau Conforme a Ethernet (IEEE 802.3)

Caractéristiques EtherNet/IP applicables|Volume 1 : Common Industrial Protocol (CIPTM) 3.8 / Volume 2 : EtherNet/IP Adaption Edition 1.9

Type d'appareil Périphérique générique (numéro du périphérique 43)

Volume des données 48 octets pour chaque entrée / sortie

Vitesse de transmission 10 Mbit/s / 100 Mbit/s

Spécifications des connecteurs Connecteur RJ-45 (connecteur modulaire 8 pdles) 1 port

Entrée externe paralléle Quel que soit le programme du robot, le module maitre et jusqu'a quatre ports peuvent étre contrdlés en utilisant la fonction
de synchronisation émulée

Longueur du cable max. 100 m

LED de surveillance Activité, état du réseau, lien, état du module

Caractéristiques de base de la carte YRC-VISION

Elément Description
R6YACVI01 Carte VISION
Caractéristiques |Controleur applicable |YRC
de base Pixels 640 (H) x 480 (V) (300 000 pixels, VGA)
Types de piéces 40 types de piéces
réglables
Caméras connectables |Maximum 2 unités’’
Types de caméra Caméra analogique compatible double vitesse
Mémoire 128 Mo SDRAM, carte miniSD 256 Mo
I/F externe Ethernet (100BASE-TX)
Méthode de recherche Recherche du bord (filtre du bord corrélatif, filtre Sobel)
Entrée d'image |Déclencheur Déclencheur S/W, déclencheur H/W, synchronisation interne de la caméra
Entrée du déclencheur |2 points
externe
Fonctions Fonction de recherche |Décalage de position, enregistrement automatique des données du point
Fonctions de support de configuration |Etalonnage, fonction de stockage d'image*2 (toutes les images / image spécifiée)

*1 En cas de connexion de 2 unités, elles doivent étre du méme modeéle.
*2  Nécessite un PC Windows.

Accessoires pour carte YRC-VISION

Elément Description

R6YACS1 CAMERA CCD

R6YACCV003 Céable de caméra 3,5 m
R6YACCV006 Céble de caméra 6 m
R6YACCV009 Cable de caméra 9,5 m (3,5 m + 6 m)
R6YACLEO008 Objectif 8 mm

R6YACLEO12 Objectif 12 mm

R6YACLEO16 Objectif 16 mm

R6YACLE025 Objectif 256 mm

R6YACLRO005 Bague de grossissement 0,5 mm
R6YACLRO10 Bague de grossissement 1,0 mm
R6YACLR020 Bague de grossissement 2,0 mm
R6YACLR050 Bague de grossissement 5,0 mm

N



YRC Controleur de robot

Caractéristiques de base de la carte de poursuite YRC

Elément Description
R6YACTRO1 Carte de poursuite
Controleur applicable YRC

Nombre d'unités connectées
d'éclairage

2 unités max.

Systéme d'ajustement
de la lumiére

Contrdle PWM (0 a 100 %) (cycle 60 KHz)
Lumiére stroboscopique (10 a 33 000 ps)

Déclencheur

Déclencheur S/W, déclencheur H/W

Entrée du déclencheur 2 points

externe

Entrée d'alimentation 12 Vc.c. ou 24 Vc.c.

d'éclairage (Alimenté de I'extérieur généralement vers 2 canaux)

Sortie d'éclairage

Si 12 V en courant continu sont fournis : Moins de 30 W avec 2 canaux au total
Si 24 V en courant continu sont fournis : Moins de 60 W avec 2 canaux au total

Nombre d'unités connectées
du codeur

2 unités max.

Source d'alimentation
du codeur

5 V en courant continu (moins de 500 mA avec 2 canaux au total) (alimenté par le contréleur)

Codeur applicable

Driver de ligne équivalent a 26LS31 / 26C31 (conforme a RS422)

Phase d'entrée

A,A BB ZZ

Fréquence de réponse
maximale

2 MHz

Compteur / Multiplication
de lI'accroissement

Caractéristiques de base
Section d'entrée d'impulsion |Section du contréle de I'éclairage

0 a 65 535/ Double, quadruple

Autre

Fourni avec fonction de détection de cable brisé

Remarque : La carte de poursuite est nécessaire en cas d'utilisation de la fonction de poursuite.

Accessoires pour carte YRC-Poursuite

Elément

Description

R6YACCR005

Cable codeur pour poursuite 10 m

Caractéristiques de base de la carte de contrdle d'éclairage YRC

connectées d'éclairage

Elément Description

R6YACLIO1 Carte de contrble de I'éclairage
Caractéristiques |Contréleur applicable |YRC

Kelpase Nombre d'unités 2 unités max.

Systeme d'ajustement
de la lumiére

Contréle PWM (0 a 100 %) (cycle 60 KHz)
Lumiére stroboscopique (10 a 33 000 us)

Déclencheur

Déclencheur S/W, déclencheur H/W

Entrée du déclencheur |2 points

externe

Entrée d'alimentation |12 Vc.c. ou 24 Vc.c. (alimenté de I'extérieur généralement vers 2 canaux)
d'éclairage

Sortie d'éclairage

Si 12 V en courant continu sont fournis : Moins de 30 W avec 2 canaux au total
Si 24 V en courant continu sont fournis : Moins de 60 W avec 2 canaux au total

. ngw .

Accessoires pour YRC-PB (boitier de programmation)

Elément Description
R6YACPBO005E Cable du boitier de programmation 5 m
R6YACPBO012E Cable du boitier de programmation 12 m

Accessoires pour le logiciel YRC-SCARA Studio

Elément Description

R6YACSSC1 Logiciel de support SCARA Studio

R6YACCCO005 Cable de communication 9-9 broches

R6YACUSB005 Cable de communications USB

Robots SCARA 5



OmRON

YRC Controleur de robot

Nomenclature YRC

Noms des connecteurs

@ PB

|@ OP1 (@ OP3
or|  or|
- YRC
!
@ XM
(@ ROB I/0 XY
OYM
BATT XY (@ PB SEL
(@ ROB I/0 ZR (3 COM
® ZM
BATT ZR —— (10 RGEN
® RM
@ ACIN
(3 SAFETY
®@ FG
@ OP2 @ OP4
(& STD.DIO
Nom du connecteur Fonction
O) XM/YM/ZM/RM Connecteurs pour variateur du servomoteur
® ROB /0 [XY/ZR] Connecteurs pour signaux de capteur et rétroaction du servomoteur
® SECURITE Connecteur d'entrée / de sortie pour fonction de sécurité telle que I'arrét d'urgence
@ PB Connecteur pour PB
® COM Connecteur d'interface RS-232C.
® STD.DIO Connecteur pour entrée / sortie dédiée et entrée / sortie d'utilisation générale standard
@ OP.1,2,3,4 Connecteurs fixés aux cartes d'E/S d'extension en option
BATT [XY/ZR] Connecteur de batterie pour secours absolu
® PB SEL Contact de commutation du sélecteur PB
RGEN [P/L/N] Connecteur pour unité de régénération
(D) AC IN [L/N/L1/N1] Bornier pour cable d'alimentation. Utilisez des bornes a cosse circulaire pour établir
desjconnexions.
@ FG Borne de terre (1). Fournissez la mise a la terre de classe D (100 ohms ou moins).




YRC Controleur de robot OmRon

YRC standard
Vue supérieure
, . 0|
f ! [=}
+ 4 -
w0 fe !
ol | + +
<
(=]
N
S
21 *
Trou de fixation
taraudé 7-M3 pour
support de type L ;
panneau supérieur 25 139,5
de 2 mm d'épaisseur
oIr Remarque 1.
Vue de face Vue latérale Vue arriére
55 180 235 30 Le support peut étre
(t2))]  Support de type L fixé & l'avant Support de type L fixé sur le c6té (en option)| (20)] fixé & I'arriere
> ~ )
| gin L LS .
(50) o
25 ‘
o[
[}
g
2
N
Support de batterie|
o[
]
g
o Tt 477 L T x a
[ e N it = =
55 pieds en .U.Eé
448 100 caoutchouc 27.6) 180

Vue du dessous

Trou de fixation taraudé
7-M3 pour support de type
L ; panneau supérieur

de 2 mm d'épaisseur

Voir Remarque 1. Remarque 1 : lors de l'installation de ce contréleur a I'aide des supports de type L

fournis, retirez les pieds en caoutchouc situés sur la plaque inférieure.

Lo —

9 D +
|
i o o

S

<

&

o @

| IS ;

. 't ET t
25| 1395000 g
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OmRon YRC Controleur de robot

YRC avec option RGU2 installée

Vue supérieure

, 0|
+ + | =
| =) j
ol | + +
< o
& 8
a ~
o o o
52 o
5 \RGU-2
i o
Trou de fixation
taraudé 7-M3 pour
support de type L ; 5 1395
panneau supérieur *
de 2 mm d'épaisseur
oIr remarque 1.
Vue de face Vue latérale Vue arriére
55 180 8 40 235 30_ Le support peut étre
(t2)}| Support de type L fixé & l'avant Support de type L fixé sur le c6té (en option) 20) fixé a l'arriere
- I O ol s )
RGU-2 (50) o
(25 ‘
[ ] '
& e}
Q
- gz
N
Support de batterie
o[
]
Q
® N oI i/ - -
\ pieds en Jl_gé
448 100 caoutchouc 27,6 180

Vue du dessous

Trou de fixation

taraudé 7-M3 pour support

de type L ; panneau supérieur
de 2 mm d'épaisseur

RGU-2

oDooooooooooo
0000000O0000000 |

o

25| 1395-0975 g4




YRC Controleur de robot

OmRrRON

YRC avec option RGU3 installée

Vue supérieure

Vue arriére

Le support peut étre

fixé a l'arriere

(<3
Vg

L0
I+ <+ + | =
w0y o = =]
Bt o + + )l
<
&
S
L0, 4+ + !
L0
Trou de fixation BIH
taraudé 7-M3 pour ﬁ 31
support de type L ; 2B
panneau supérieur T
de 2 mm d'épaisseur 69.75
Voir Remarque 1) .25 139,56 153
Vue de face Vue latérale
(55 180 62 235 30_
N Support de type L fixé & l'avant Support de type L fixé sur le coté (en option) @1
~__
(L /- I RIS N
= i ¥ : ! ﬁ*
YRC| RGU3
° © (50) B
A
ﬁ-D D
)
(=] [Yo)len]
& &R
Hi‘ D Support de batterie
g © s
S — ==t
! i ' I C, |
pieds en
55 caoutchouc J 55
448 100 27.6) 180

Vue du dessous

Trou de fixation taraudé 7-M3
pour support de type L ; panneau
supérieur de 2 mm d'épaisseur

(Voir Remarque 1.) Fﬁ”ﬁt
- Hid
o + ®
o o ° RGU-3
<
&
2 g
| 1 4 T i
69,75
25 1395 1153,
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OMRON
R6YXG120 seRrIE TINY

Caract
Axe X [Axe ¥ [AxeZ [Axe R
Portée (mm) 120
Charge maximale (kg) 1
Répétabilité T (XYZ : mm) (R : 9) +/-0,005 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques Longueur du bras (mm) 45 75 50 ——--
Ce=laxes Plage de rotation (°) +/-125 +/—145 --e- +/-360
Mécanisme de Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
BT Méthode de [Moteur vers réducteur de vitesse| Couplage direct
transmission  'Rgqucteur de vitesse vers sortie | Couplage direct
Sortie servomoteur c.a. (W) 30 30 30 30
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : 9/s) 3,3 0,9 1700
Durée de cycle standard : avec charge 0,1 kg™ (s) 0,33
Moment d'inertie autorisé axe R (kgm?) 0,01
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,1x8
Tube utilisateur (diamétre extérieur) D4 x2
Paramétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable du robot (m) Standard : 2 En option : 3,5, 5, 10
Poids (kg) (cable du robot non inclus)? 3,9
Poids du cable du robot 0,9kg (2m) 1,5 kg (3,6 m) 2,1 kg (5 m) 4,2 kg (10 m)
*1 Il s'agit de la valeur a une température ambiante constante. (Axes X, Y)
*2  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 100 mm dans le sens horizontal inversement.
*3  ll existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.
*4  Le poids global du robot est la somme du robot lui-méme et du cable robot.
Contréleur
Controleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement
YRC 300 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a I'aide

de communications RS-232C

Références de commande

Description

Modele

Portée SCARA : 120 mm, course verticale : 50 mm, charge max. : 1 kg.

R6YXG12050YRCRO

Connecteur pour cablage utilisateur
(n° 1 a8 utilisables, contact de socle)
J.S.T. Mfg Co., Ltd. Connecteur SM
SMR-8V-B, broche SYM-001T-P0.6
(fournis)

Utilisez la machine de sertissage YC12.

23 (
=l 3
'é‘z‘&
- §ee Ne fixez aucun cable ou tube au cable autoportant.
P ‘Q\a\“ Cela risquerait d'affecter la précision du positi
D\
Q\@@‘P‘\ En cas de fixation de cable ou de tube, utilisez ces conduites d'air.
38 75 45 Pour de plus amples informations, reportez-vous a la section B
37 «10 Fixation d'un nouveau tube ou cable utilisateur » du Chapitre 3. Enveloppe de travail
322 ) L'origine des axes X et Y se trouve a 5 ©
316 (maximum 322 durant la rotation du bras) par rapport a l'avant de la base du robot
25 (maximum 120 durant la rotation du bras) Lors de I'exécution d'un retour a I'origine,
déplacez I'axe dans le sens anti-horaire
‘g al'avance depuis la position indiquée ci-dessus.
39
Tube utilisateur 2 (04)
AR
T A "
146 — 7 Tube utilisateur 1 (94)
105 Butée axe R i 116 Coupe A-A Tube utilisateur 2 (94) Tube utilisateur 1 (@4)
053 10> Borne de masse M3
—+80
67
47412 B N )
(position d'origine axe Z) - (] L Connecteur pour cablage utilisateur 3 <|
2N ' (n° 1238 utilisables, contact de socle) ™~
B3 g [Te o
3= R JS.T. Mig Co., Ltd. Connecteur SM <
0 [ - - o J-S.T. Mfg Co., Ltd. Connecteur )
i i ‘ J- SMR-8V-B, broche SYM-001T-P0.6 (fournis) 43 J
Aucune relation de phase entre 415 905 32 Utilisez la machine de sertissage YC12. “3
le point plat et I'origine de I'axe R :g
. Plage d'installation de I'outil utilisateur
= w0 27.20_ 45 123
L g10n7 § 8
) 0015 | £ (7 W}—\—Iﬁ
Diamétre ~| 5 \"
ducrew: =% S22 o =
il o 2-0 Trou débouchant 5,5 o
Utilisez quatre boulons de fixation M. "

Trou fileté pour uti

lisateur

4-M3 x 0,5, profondeur : 7
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R6YXG150 seRIiE TINY

OmRrRON

Axe X [Axe Y [AxeZ [AxeR

Portée (mm) 150
Charge maximale (kg) 1
Répétabilité” T (XYZ : mm) (R: 9) +/-0,005 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 75 75 50 ——--
Ceslaxes Plage de rotation (°) +/-125 +/-145 --e- +/-360
Mécanisme de Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
ecCleton Méthode de [Moteur vers réducteur de vitesse| Couplage direct

o ! |P éd| de vi vers sortie | Couplage direct
Sortie servomoteur c.a. (W) 30 30 30 30
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : 9/s) 34 0,9 1700
Durée de cycle standard : avec charge 0,1 kg™ (s) 0,33
Moment d'inertie autorisé axe R (kgm?) 0,01
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,1x8
Tube utilisateur (diamétre extérieur) Q4 x2

Paramétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable du robot (m) Standard : 2 En option : 3,5, 5, 10

Poids (kg) (cable du robot non inclus)™? 4
Poids du cable du robot 0,9 kg (2 m) 1,5 kg (3,5m) 2,1 kg (5 m) 4,2 kg (10 m)

*1 Il s'agit de la valeur & une température ambiante constante. (Axes X, Y)

*2  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 100 mm dans le sens horizontal inversement.

*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

*4  Le poids global du robot est la somme du robot lui-méme et du cable robot.

Controleur

Controleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement

YRC 300 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide de
communications RS-232C

Références de commande

Description
Portée SCARA : 150 mm, course verticale : 50 mm, charge max. : 1 kg.

Modéle
R6YXG15050YRCRO

Connecteur pour cablage utilisateur
(n° 18 utilisables, contact de socle)
J.S.T. Mfg Co., Ltd. Connecteur SM
SMR-8V-B, broche SYM-001T-P0.6

(fournis)
Utilisez la machine de sertissage YC12.
&,
3 '{;// 2
; 7
'
D ) %
‘@'8@ N fixez aucun céble ou tube au cable autoportant. %
‘,\Q(\m\\ Cela risquerait d'affecter la précision du positit
&
ey @a‘“ En cas de fixation de cable ou de tube, utilisez ces conduites d'air.
Q o 38 75 75 Pour de plus amples informations, reportez-vous a la section Enveloppe de travail
37 «10 Fixation d'un nouveau tube ou cable utilisateur » du Chapitre 3. —_—
N . L'origir XetY +5°
2 316 (maximum 322 durant la rotation du bras) p;rgg:ox:te: ?':szm Zte |: E;;Zu;z ?0;:(
25 (maximum 120 durant [a rotation du bras) Lors de I'exécution d'un retour a I'origine,
déplacez les axes dans le sens anti-horaire
al'avance depuis la position indiquée ci-dessus.
239
Tube utilisateur 2 (04)
146 Tube utilisateur 1 (94)
Coupe transversale A-A
. Butge axe R i 119 CLoupe transversale AR rube utiisateur 2 (04) Tube utilisateur 1 (@4)
4
0 i el Borne de masse M3
E 80
E 67
47412 o ) i
(positon dorigine axe 2 3 Connecteur pour cablage utilisateur &iﬁ N
23 S (n° 1 a8 utilisables, contact de socle) QI
L 188 =) 0 JST. Mg Co., Ltd. Connecteur SM
90,5 \_ 32 SMR-8V-B, broche SYM-001T-P0.6 (fournis) (43)
Utilisez la machine de sertissage YC12. 47
Aucune relation de phase entre 53
le point plat et I'origine de I'axe R
Plage d'installation de I'outil utilisateur
> —
@ 0| 27 _20, 45 123
P ] g Pre—
L 01007 G015 & —
s 2 RS
Diamétre T "" I =]
du creux oIS EE o)
. 5a ; R
04 ) 2-0 Trou débouchant 5,5 )
Détails de B Utisez quatre boulons de fixaton M. "
- Trou fileté pour utilisateur
4-M3 x 0,5, profondeur : 7
Robots SCARA 11



OMRON
R6YXG180 seRIE TINY

Caract
Axe X [Axe Y [AxeZ [Axe R
Portée (mm) 180
Charge maximale (kg) 1
Répétabilité” T (XYZ : mm) (R : 9) +/-0,005 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques  |Longueur du bras (mm) 105 75 50 -
EBEES Plage de rotation (°) +/-125 +/-145 - +/-360
Mécanisme de Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
GBI Méthode de [Moteur vers réducteur de vitesse| Couplage direct
transmission  'Requcteur de vitesse vers sortie | Couplage direct
Sortie servomoteur c.a. (W) 30 30 30 30
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : 9/s) 3,3 0,9 1700
Durée de cycle standard : avec charge 0,1 kg™ (s) 0,33
Moment d'inertie autorisé axe R (kgm?) 0,01
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,1x8
Tube utilisateur (diamétre extérieur) @4 x 2
Paramétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable du robot (m) Standard : 2 En option : 3,5, 5, 10
Poids (kg) (cable du robot non inclus)? 41
Poids du cable du robot 0,9 kg (2m) 1,5 kg (3,5m) 2,1 kg (5 m) 4,2 kg (10 m)
*1 Il s'agit de la valeur a une température ambiante constante. (Axes X, Y)

*2  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 100 mm dans le sens horizontal inversement.
*3  ll existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.
*4  Le poids global du robot est la somme du robot lui-méme et du cable robot.

Controleur

Controleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement

YRC 500 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a I'aide de
communications RS-232C

Références de commande

Description Modele
Portée SCARA : 180 mm, course verticale : 50 mm, charge max. : 1 kg. R6YXG18050YRCRO

Connecteur pour cablage utilisateur
(n° 1 a8 utilisables, contact de socle)
J.S.T. Mfg Co., Ltd. Connecteur SM
SMR-8V-B, broche SYM-001T-P0.6

(fournis)
Utilisez la machine de sertissage YC12.
&

o R

) \

zv& Ne fixez aucun céble ou tube au cable autoportant. Cela risquerait

\\\'Qe d'affecter la précision du {
o En cas de fixation de cble ou de tube, utlisez ces conduites d'air. Pour de plus amples
o @‘“‘a & 14 105 informations, reportez-vous  la section « 10 Fixation d'un nouveau tube ou cable utilisateur » .
e 37 du Chapitre 3. Enveloppe de travail
322

316 (maximum 322 durant la rotation du bras) L'origine des axes X et Y se trouve & +5 °
par rapport a I'avant de la base du robot
0 (maximum 120 durant la rotation du bras)

Lors de I'exécution d'un retour a I'origine,
déplacez les axes dans le sens anti-horaire
al'avance depuis la position indiquée ci-dessus.

% 239 Tube utilisateur 2 (04)
B\ Tube utiisateur 1 (04)
146 b Coupe transversale A-A
afl| T
Butée axe R 119 Tube utilisateur 2 (04) Tube utilisateur 1 (84)
104 o)C] 105
Borne de masse M3

80
o] \B 67

Augmerte

47412 o o "
(position d'origine axe ) 3~ Connecteur pour cablage utilisateur ‘jﬁ N
3|3 e [;@ ol (n° 1 a8 utilisables, contact de socle) & 3[
Y ! = = 0 JST. Mfg Co., Ltd. Connecteur SM i
|La15 905 | 32 SMR-8V-B, broche SYM-001T-P0.6 (fournis) | @3
Utilisez la machine de sertissage YC12. \_ 47
026 Aucune relation de phase entre .58 ]
le point plat et I'origine de I'axe R
Plage d'installation de I'outil utilisateur
) 123
g
= 4 ° e
o7 5 i) S
=9
Diamétre d 3. & =
iameétre du, =953 1)
creux : 04 |83 B 2-0 Trou débouchant 55 & 3
- 55 (Utilisez quatre boulons de fixation M5.) <
Détails de B Trou fileté pour utilisateur

4-M3 x 0,5, profondeur : 7
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R6YXG220 seRIE TINY

OmRrRON

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R

Portée (mm) 220
Charge maximale (kg) 1
Répétabilité T (XYZ: mm) (R : 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 111 109 100 ——--
Ceslaxes Plage de rotation (°) +-120 +-140 - +/-360
Mécanisme de Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique |Vis a billes Variateur harmonique
Ceceleiation Méthode de | Moteur vers réducteur de vitesse| Couplage direct

o ission |:‘ éd Ir de vitesse vers sortie| Couplage direct
Sortie servomoteur c.a. (W) 50 30 30 30
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : ¥s) 3,4 0,7 1700
Durée de cycle standard : avec charge 0,1 kg™ (s) 0,42
Moment d'inertie autorisé axe R (kgm?) 0,01
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,1x6
Tube utilisateur (diamétre extérieur) a3 x2

Paramétre de limite de mouvement

1, Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)

Longueur du cable du robot (m)

Standard : 3,5 En option : 5, 10

Poids (kg) (cable du robot non inclus)™?

5,5

Poids du cable du robot

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

*1 Il s'agit de la valeur & une température ambiante constante. (Axes X, Y)

*2  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 100 mm dans le sens horizontal inversement,
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.
*4  Le poids global du robot est la somme du robot lui-méme et du cable robot.
Controleur
Controleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement
Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide de
YRC 500 -
communications RS-232C

Références de commande

Description

Modéle

Portée SCARA : 220 mm, course verticale : 100 mm, charge max. : 1 kg.

R6YXG220100YRCRO

Diamétre

Connecteur pour cablage utilisateur
(n° 1 a6 utilisables, contact de socle)

J.S.T. Mfg Co., Ltd. Connecteur SM
SMR-6VB, broche SYM-001T-P0.6 (fournis)
Utilisez la machine de sertissage YC12.

60

463,5

92 |

Boulon M6 4-@7 utilisé pour I'installation

4 109

Ne fixez aucun cable ou tube au cable autoportant.
Cela risquerait d'affecter la précision du positi

En cas de fixation de cable ou de tube, utilisez ces conduites d'air.

refour a ['origine sur I'axe Z.

< Augmente de 5 mm durant le

n
8

L'origine des axes X et Y se tro

S
« Enveloppe de travail

uve 4.0 °+5°

Pour de plus amples informations, reportez-vous 2 la section
« 10 Fixation d'un nouveau tube ou cable utilisateur » du Chapitre 3.

420 (durant la rotation du bras 425)
30 (maximum 120 durant la rotation du bras)

163,5

100+/-2

Iyl w

(position d'origine axe Z)

100
Course
axeZ

0

147
126
1109,5

Aucune relation de phase entre

The, [
=
g

o
245

le point plat et I'origine de I'axe R

@

0

103

Tube utilisateur 2 (@3)

Tube utilisateur 1 (03)

Coupe transversale A-A
Tube utilisateur 2 (@3)

Borne de masse M3

Connecteur pour cablage utilisateur
[N\_(n° 1 a6 utilisables, contact de socle)

J.S.T. Mfg Co., Ltd. Connecteur SM SMR-6VB,
0 broche SYM-001T-P0.6 (fournis)

par rapport a |'avant de la base du robot

I'avance

Utilisez la machine de sertissage YC12.

Position d'origine axes X, Y
Lors de I'exécution d'un retour a I'origine,
déplacez les axes dans le sens anti-horaire &

depuis la position indiquée ci-dessus.

- Tube utlisateur 1 (93)

ducreux: \g_ E
04 -
Délall§ deB
Robots SCARA 13



OMRON
R6YXGL250 seriE xG

Caracté
Axe X [Axe Y |Axe Z [Axe R

Portée (mm) 250
Charge maximale (kg) 5(4)7
Répétabilité? (XYZ : mm) (R : 9 +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques [Longueur du bras (mm) 100 150 150 ——-
eslaxes Plage de rotation (°) +/-140 +/—144 - +/-360
Mécanisme de Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
GBI Méthode [Moteur vers réducteur de vitesse| Couplage direct

de transmission |Rgqycteur de vitesse vers sortie | Couplage direct
Sortie servomoteur c.a. (W) 200 150 50 100
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : ¥s) 4,5 1,1 1020
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg™ (s) 0,49
Moment d'inertie autorisé axe R (kgm?) 0,05
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x 10
Tube utilisateur (diamétre extérieur) @4 x3

Paramétre de limite de mouvement

1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)

Longueur du cable du robot (m)

Standard : 3,5 En option: 5, 10

Option | Bride d'outil R6YACXGLF
|Arbre ouvert R6YACXGLS
Poids (kg) (cable du robot non inclus) 14,5

*1  Lacharge maximum est de 4 kg quand les options d'arbre creux et la

bride d'outil sont installés.

*2 Il s'agit de la valeur a une température ambiante constante. (Axes X, Y)
*3  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.

*4 |l existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

Controleur
Controleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement
YRC 1100 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide de

communications RS-232C

Références de commande

Description

Modeéle

Portée SCARA : 250 mm, course verticale : 150 mm, charge max. : 5 kg.

R6YXGL250150YRCRO

EE
5 = —
g
A g
z
4- ®9 trou débouchant I.lO.
Boulon M8 pour installation, 1385 +-2
4 boulons utilisés 50 88 ’
138 (Taillede la (19-90) of
(115
129 (maximum 280
56 150 100 durant la rotation du bras)
Sowe transversale BB 661 o0 N
(maximum 660 durant
Ia rotation du bras)
D /
B B
|
| omm T MR Tube utlisateur 3 (4 ble Connecteur D-sub
283 i pour cblage utilisateur
. Tube utlisateur 2 (F4 rouge) AT
235 T Tube utilisateur 1 (F4 noir)
230 m H ¥
1871
T it BN
Position d'arrét mécanique 138,5 +/-2 !
al'extrémits supérieure de l'axe Z, !
augmentation de 4 mm durant
le retour  Forigine de I'axe = 18 33

(1154

Position d'arrét mécanique !
al'extrémité inférieure de I'axe 2 /

Plage d'installation de I'outil utilisateur

Type standard

Trou fileté pour céblage utilisateur 6-M3X0.5 Profondeur 6
Le poids de Iouti fixé ici doit étre ajouté au poids de fa pointe.

Largeur entre
p\]'s 15

Coupe transversale A-A ] [ 4
@
2° %\ o L
) )

12
0
M4 2 2

ooz

/@4 H7 5" trou débouchant
Diamétre du crewx @11

|48

Type standard

Pusiton Gt mécanaue e X 142
Poston dart mécanique axe Y- 146

14



R6YXGL350 seriE xG

OmRrRON

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R

Portée (mm) 350
Charge maximale (kg) 5(4)7
Répétabilité? (XYZ : mm) (R : 9 +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques [Longueur du bras (mm) 200 150 150 -—--
Ceslaxes Plage de rotation (°) +/-140 =144 +-360
Mécanisme de Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique |Vis a billes Variateur harmonique
Ceceleiation Méthode | Moteur vers réducteur de vitesse| Couplage direct

de transmission 'Requcteur de vitesse vers sortie| Couplage direct
Sortie servomoteur c.a. (W) 200 150 50 100
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : ¥s) 5,6 1,1 1020
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg™ (s) 0,49
Moment d'inertie autorisé axe R (kgm?) 0,05
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x10
Tube utilisateur (diamétre extérieur) @4 x3

Paramétre de limite

de mouvement

1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)

Longueur du cable du robot (m)

Standard : 3,5 En option : 5, 10

Option |Bride d'outil RBYACXGLF
[Arbre ouvert R6YACXGLS
Poids (kg) (cable du robot non inclus) 15

*1La charge maximum est de 4 kg quand les options d'arbre creux et la bride d'outil sont installés.

*2ll s'agit de la valeur

a une température ambiante constante. (Axes X, Y)

*3Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*4|l existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

Contréleur
Controleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement
YRC 1100 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a I'aide

de hcommunications RS-232C

Références de commande

Description

Modeéle

Portée SCARA : 350 mm, course verticale : 150 mm, charge max. : 5 kg.

R6YXGL350150YRCRO

7805

[ option : cablagetube utiisateur via type cannele |

7
4- @9 trou débouchant
Boulon M8 pour instalatin, luf & 1385 +/-2
4 boulons utlsé 50
138 (Taille de la base) 1 to-s0) ol
(15
129 (maximum 330 durant
56 150 200 Ia rotation du bras)
Coupe transversale B-B.
661 620 (maximum 660 durant
Ja rofation du bras)
D /—\
I
(]
/ 4 Tube utilsatour 3 (F4 bley
Tube utiisateur 2 (F4 rouge) Comnecteur D-sub
268 | omiEon dlisateur 1 (F4 pour cablage utiisateur
264 (N° 1210 utiisables
= [
230 H 222
202
i il I a \ -
167 14
Position et mécanique 385 +/-2 1345 +/-2
aledrémits supériere de [axe Z, 1
augmentation de 4 mm durant 3 3
e retour & Forigine de I'axe Z / 16 h7 9018 o 3
33 = g
12 o8
0; — — (155
(115 Plage d nstalation Bome w 2] ]2 :
Type s de Foutl uiisateur e de masse N\aw

Position d'arrét mécanique
& l'extrémité inférieure de 'axe Z
AL
e duoe e
e

5

‘Trou fileté pour cablage utilisateur 6-M3x0,5 Profondeur 6
Le poids de I'outil fixé ici doit étre ajouté au poids de la pointe.

Largeur entre

Coupe transversale A-A

ype de fixation de bride d'outi]

Dianfetre
du creux@

4 17 1
trou débouchant

‘Type de fixation de bride d'outil

Puson gt mécaniuo e - 146"

Robots SCARA
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OMRON
R6YXGL400 seriE xa

Caract
Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 400
Charge maximale (kg) 5(4)7
Répétabilité? (XYZ : mm) (R : 9 +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 250 150 150 -
eslaxes Plage de rotation () +/-140 +/—144 +/=360
Mécanisme de Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
Ceceietation Méthode | Moteur vers réducteur de vitesse| Couplage direct
de transmission |Rgqucteur de vitesse vers sortie| Couplage direct
Sortie servomoteur c.a. (W) 200 150 50 100
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : ¥s) 6,1 1,1 1020
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg™ (s) 0,49
Moment d'inertie autorisé axe R (kgm?) 0,05
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x10
Tube utilisateur (diamétre extérieur) @4 x3
Paramétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable du robot (m) Standard : 3,5 En option: 5, 10
Option |Bride d'outil RBYACXGLF
|Arbre ouvert R6YACXGLS
Poids (kg) (cable du robot non inclus) 15,5

*1  Lacharge maximum est de 4 kg quand les options d'arbre creux et la bride d'outil sont installés.

*2 Il s'agit de la valeur a une température ambiante constante. (Axes X, Y)

*3  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement,

*4 |l existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

Contréleur

Controleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement

YRC 1100 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide de

communications RS-232C

Références de commande

Description

Modeéle

Portée SCARA : 400 mm, course verticale : 150 mm, charge max. : 5 kg.

R6YXGL400150YRCRO

4- 9 trou débouchant
Boulon M8 pour installation,
4 boulons utilisés

138 (Taille de la base)

Coupe transversale B-B

780,5

1385 +/-2

129 (maximum 380 pendant
la rotation du bras)

0
(11,5

661

1345 +/-2

780,5

of
(155

[ tion : cablagetube utiisateur via type canelé |

620 (maximum 660 durant
Ia rotation du bras)

614

A\

Tube utilisateur 3 (F4 bleu)
Tube utilisateur 2 (F4 rouge)
Tube utilisateur 1 (F4 noir)

Connecteur D-sub
pour cablage utilisateur
(N° 1210 ufilisables)

Position d'arrét mécanique 1385 +/-2
al'extrémité supérieure de I'axe Z,
augmentation de 4 mm durant le retour
al'origine de I'axe Z

4 XYM
222
202 ZRM
174 1
167 112
33
12
0
20

Borne de masse M4

-’h ourse 150

Plage d'installation

(11,5
de l'outil utilisateur

Type standard

Position d'arrét mécanique
al'extrémité inférieure de I'axe Z
4 Trou fileté pour cablage utilisateur 6-M3x0.5 Profondeur 6
Ry
3 +
Coupe transversale AA o o Yo s ©
b B 0% hd a
S S

Type de fixation de bride d'outil / standard
Posiion dartt mécaniue ave X  142°
Postion darét mécarique ace ¥ : 146 ©

[ Type de fixation de bride d'outil

Schéma détaillé C

30 h7 oy
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R6YXGL500 serie xG

OmRrRON

Caractéristiques

Axe X [Axe Y |Axe Z |Axe R

Portée (mm) 500
Charge maximale (kg) 5 (4) "
Répétabilité? (XYZ : mm) (R : 9 +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 250 250 150 -
Ceslaxes Plage de rotation (°) +/-140 +/—144 - +/-360
Mécanisme de Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
ecCleton Méthode [Moteur vers réducteur de vitesse| Couplage direct

de transmission 'Requcteur de vitesse vers sortie | Couplage direct
Sortie servomoteur c.a. (W) 200 150 50 100
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : ¥s) 51 1,1 1020
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg™ (s) 0,59
Moment d'inertie autorisé axe R (kgm?) 0,05
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x10
Tube utilisateur (diamétre extérieur) @4 x3

Paramétre de limite de mouvement

1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)

Longueur du cable du robot (m)

Standard : 3,5 En option : 5, 10

Option |Bride d'outil R6YACXGLF
[Arbre ouvert RBYACXGLS
Poids (kg) (cable du robot non inclus) 17

*1  Lacharge maximum est de 4 kg quand les options d'arbre creux et la

bride d'outil sont installés.

*2 Il s'agit de la valeur & une température ambiante constante. (Axes X, Y)

*3  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm
*4 |l existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

dans le sens horizontal inversement.

Contréleur
Controleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement
YRC 1100 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a I'aide de

communications RS-232C

Références de commande

Description

Modeéle

Portée SCARA : 500 mm, course verticale : 150 mm, charge max. : 5 kg.

R6YXGL500150YRCRO

104,
60

N
(160
1

4- @9 trou débouchant
Boulon M8 pour installation, 62
ur

Connecteur D-sub
pour cablage utlisateur
e lisable

138 (Taille de Ia base) [19-90)
129 (maximum 315 durant
56 250 250 Ia rotation du bras)

633 (maximum 673 durant
627 Ia rotation du bras)

1

202
174

i

- Position d'arrét mécanique  I'extrémité
supérieure de I'axe Z, augmentation
de 4 mm durant le retour a |'origine de I'axe Z

Type standard

Position d'arrét mécanique

& 'extrémité inférieure de 'axe Z

A
Lo ot Schéma détailé ¢
=5 JEOL
&= .
3 30 h7 oo

7935

194

Connecteur D-sub pour
cablage utiisateur
N° 1210 utiisables

Coupe transversale A-A

Type de fixation de bride d'outil / standard
Pusilon Gt mécanique 3 X 142
silon Gartl mécaniqo axe Y146 *

Robots SCARA
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OMRON
R6YXGL600 seriE xG

Caract
Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R

Portée (mm) 600
Charge maximale (kg) 5(4)7
Répétabilité? (XYZ : mm) (R : 9 +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 350 250 150 ==
eslaxes Plage de rotation () +/-140 =144 +-360
Mécanisme de Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique |Vis a billes Variateur harmonique
GBI Méthode [Moteur vers réducteur de vitesse| Couplage direct

de transmission |Rgqucteur de vitesse vers sortie| Couplage direct
Sortie servomoteur c.a. (W) 200 150 50 100
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : ¥s) 4,9 1,1 1020
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg™ (s) 0,63
Moment d'inertie autorisé axe R (kgm?) 0,05
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x10
Tube utilisateur (diamétre extérieur) 04 x3

Paramétre de limite de mouvement

1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)

Longueur du cable du robot (m)

Standard : 3,5 En option : 5, 10

Option | Bride d'outil RBYACXGLF
|Arbre ouvert R6YACXGLS
Poids (kg) (cable du robot non inclus) 18

*1  Lacharge maximum est de 4 kg quand les options d'arbre creux et la bride d'outil sont installés.
*2 Il s'agit de la valeur a une température ambiante constante. (Axes X, Y)

*3  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*4 |l existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

Controleur

Controleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement

YRC 1100 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a I'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Description

Modeéle

Portée SCARA : 600 mm, course verticale : 150 mm, charge max. : 5 kg.

R6YXGL600150YRCRO

J
=
A JER
Connecteur D-sub 4- ®9 trou débouchant 52 _‘
pour cblage uiisateur Boulon M8 pour nstalaton,
e 4 boulons uliisés s0] 8
(N° 1210 utiisables) 138 (Talle de la base) (19~90

129 (maximum 355 durant

350 la rotation du bras)

674
627 BB

28 o [
243 A A S
2001/ <]
196
1515 +-2 16 b7
35

urse 150

(15)

Plage d'installation
de I'outil utilisateur

Trou

Position d'arrét mécanique

A l'extrémité supérieure de l'axe Z,

augmentation de 4 mm durant e retour
'origine de I'axe Z

Position d'arrét mécanique
al'extrémité inférieure de I'axe Z

Le poids de l'outilfixé ici doit étre ajouté au poids de la pointe.

Type standard

fileté pour cablage utilisateur

633 (maximum 673 durant
la rotation du bras)

Tube utilisateur 1 (F4 noir)

Largeur entre
lats

7935 ¥

151,5 +/-2
15
ol

5

3\
LS
o g s
W

Pl

oupe transversale A-A

Connecteur D-sub
pour cablage utilisateur
N°1a ilisables)

194,
[
1621~

1475 +/-2

Type de fixation de bride d'outil / standard

Pusilon Gt mécaniquo ase X 142
Poston dait mécaniue axe Y- 146

18



R6YXG500 seRiE xG

OmRrRON

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R

Portée (mm) 500
Charge maximale (kg) 10
Répétabilité ' (XYZ: mm) (R : 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques [Longueur du bras (mm) 200 300 200 |300 -
eslaxes Plage de rotation (°) +-130 +-145 - +/-360
Mécanisme de Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique  |Vis a billes Variateur harmonique
CecEleiation Méthode |Moteur vers réducteur de vitesse| Couplage direct

de tr ' [Réducteur de vitesse vers sortie | Couplage direct
Sortie servomoteur c.a. (W) 400 200 200 200
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : %/s) 7,6 2,3 1,7 1700
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg™ (s) 0,45
Moment d'inertie autorisé axe R (kgm?) 0,30
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x20
Tube utilisateur (diamétre extérieur) @6 x 3
Paramétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable du robot (m) Standard : 3,5 En option : 5, 10
Poids (kg) (cable du robot non inclus) 30

*1 Il s'agit de la valeur a une température ambiante constante. (Axes X, Y)

*2 Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.

*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération,

Controleur

Controleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement

YRC 1700 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Description Modele
Portée SCARA : 500 mm, course verticale : 200 mm, charge max. : 10 kg. R6YXG500200YRCR3
Portée SCARA : 500 mm, course verticale : 300 mm, charge max. : 10 kg. R6YXG500300YRCR3
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OMRON
R6YXG600 seriE xGg

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R

Portée (mm) 600
Charge maximale (kg) 10
Répétabilité” T (XYZ : mm) (R : 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques [Longueur du bras (mm) 300 300 200 |3OO -
eslaxes Plage de rotation (°) +/-130 +/-145 - +/-360
Mécanisme de Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
GBI Méthode de [Moteur vers réducteur de vitesse| Couplage direct

transmission  'Rgqucteur de vitesse vers sortie | Couplage direct
Sortie servomoteur c.a. (W) 400 200 200 200
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : ¥s) 8,4 2,3 1,7 1700
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg2 (s) 0,46
Moment d'inertie autorisé axe R (kgm?) 0,30
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x 20
Tube utilisateur (diamétre extérieur) 6 x 3
Paramétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable du robot (m) Standard : 3,5 En option : 5, 10
Poids (kg) (cable du robot non inclus) 31
*1 Il s'agit de la valeur & une température ambiante constante. (Axes X, Y)

*2  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement,
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération,

Controleur

Contréleur Consommation électrique (VA) |(Méthode de fonctionnement

YRC 1700 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a I'aide de
communications RS-232C

Références de commande

Description Modele
Portée SCARA : 600 mm, course verticale : 200 mm, charge max. : 10 kg. R6YXG600200YRCR3
Portée SCARA : 600 mm, course verticale : 300 mm, charge max. : 10 kg. R6YXG600300YRCR3
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R6YXGHG600 seriE xG

OmRrRON

Caractéristiques

Axe X |[Axe Y [Axe Z [Axe R

Portée (mm) 600
Charge maximale (kg) 20
Répétabilité” T (XYZ : mm) (R: 9) +/-0,02 +/~0,01 +/-0,004
Caractéristiques [Longueur du bras (mm) 200 400 200 |400 -—--
Ceslaxes Plage de rotation (°) +/-130 +/-150 ——— +/-360
Mécanisme de Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
ecCleton Méthode de [Moteur vers réducteur de vitesse| Couplage direct

o ! | Réducteur de vitesse vers sortie | Couplage direct
Sortie servomoteur c.a. (W) 750 400 400 200
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : 9/s) 7,7 2,3 1,7 920
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg2 (s) 0,47
Moment d'inertie autorisé axe R (kgm?) 1
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x20
Tube utilisateur (diamétre extérieur) 96 x 3
Paramétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable du robot (m) Standard : 3,5 En option : 5, 10
Poids (kg) (cable du robot non inclus) Axe Z 200 mm : 48, Axe Z 400 mm : 50

*1 Il s'agit de la valeur & une température ambiante constante. (Axes X, Y)
*2  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.

*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

Contréleur
Controleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement
YRC 2500 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide de

communications RS-232C

Références de commande

Description Modele
Portée SCARA : 600 mm, course verticale : 200 mm, charge max. : 20 kg. R6YXGH600200YRCR3
Portée SCARA : 600 mm, course verticale : 400 mm, charge max. : 20 kg. R6YXGH600400YRCR3
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OMRON
R6YXG700 seRIE XG

Caractéristiques

Axe X |[Axe Y [Axe Z [Axe R

Portée (mm) 700
Charge maximale (kg) 20
Répétabilité T (XYZ : mm) (R : 9 +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 300 400 200 |400 -
eslaxes Plage de rotation () +/—130 +=150 +—360
Mécanisme de Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique  |Vis a billes Variateur harmonique
GBI Méthode [Moteur vers réducteur de vitesse| Couplage direct

de transmission [pgqycteur de vitesse vers sortie| Couplage direct
Sortie servomoteur c.a. (W) 750 400 400 200
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : ¥s) 8,4 2,3 1,7 920
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg2 (s) 0,42
Moment d'inertie autorisé axe R (kgm?) 1
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x20
Tube utilisateur (diamétre extérieur) 06 x 3

Paramétre de limite de mouvement

1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)

Longueur du cable du robot (m)

Standard : 3,5 En option : 5, 10

Poids (kg) (cable du robot non inclus)

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

*1 Il s'agit de la valeur a une température ambiante constante. (Axes X,

Y)

*2  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.

*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

Controleur
Controleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement
YRC 2500 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a I'aide de

communications RS-232C

Références de commande

Description Modele
Portée SCARA : 700 mm, course verticale : 200 mm, charge max. : 20 kg. R6YXG700200YRCR3
Portée SCARA : 700 mm, course verticale : 400 mm, charge max. : 20 kg. R6YXG700400YRCR3

0 145 priey 4 bouors i
| = ! =
‘ ‘
I el 1 {lafiee |
Ll NI ] d
Tube utiisateur 1 (06 noir) o O = ‘
Tube uiisatour 3 (06 bleu) Connecteur D-sub pour cablage utilisateur L&a‘“! de la base) |(19~89)

V" 1220 uiiisables)

Jdt

—_—
s
400 mm f

™
Course Z
200mm

7
Waum 770 ettt o s

|

"

B w
Pl ittt s Foutl st

Lasrtace e s e eton

seza0

o

Puion gt mécanue
et it 6 T 7

T débouctant X0 pouraton o
Ouaie i, s,

Bome d mase e

)

TN —

%
[

N
11
=0
o0

° e )
o o

Coupe transversale A-A

01420 vty

¥
iﬁ
}d‘ : F

Dianéie o coun 018

Comnector D-sub pou A st

Enveloppe de travail du systéme pour gaucher

Enveloppe de travail du systéme pour droitier

Pustion it micaniun e X 132
Potion a1t canie e 1152

o du modele
[——200mm T RevGrooa0 |

ROVGT0040

22




R6YXG800 seRiE xG

OmRrRON

Caractéristiques
Axe X |[Axe Y |Axe Z [Axe R

Portée (mm) 800
Charge maximale (kg) 20
Répétabilité T (XYZ: mm) (R : 9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques [Longueur du bras (mm) 400 400 200 |400 ——--
Ceslaxes Plage de rotation (°) +/-130 +-150 - +/-360
Mécanisme de Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique  |Vis a billes Variateur harmonique
ecCleton Méthode [Moteur vers réducteur de vitesse| Couplage direct

detr i ! |P’ i ar de vit vers sortie | Couplage direct
Sortie servomoteur c.a. (W) 750 400 400 200
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : ¥s) 9,2 2,3 1,7 920
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg2 (s) 0,48
Moment d'inertie autorisé axe R (kgm?) 1
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x20
Tube utilisateur (diamétre extérieur) 06 x 3

Paramétre de limite de mouvement

1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)

Longueur du cable du robot (m)

Standard : 3,5 En option : 5, 10

Poids (kg) (cable du robot non inclus)

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

*1 Il s'agit de la valeur & une température ambiante constante. (Axes X, Y)
*2  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

Contréleur
Controleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement
YRC 2500 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a I'aide

de communications RS-232C

Références de commande

Description Modele
Portée SCARA : 800 mm, course verticale : 200 mm, charge max. : 20 kg. R6YXG800200YRCR3
Portée SCARA : 800 mm, course verticale : 400 mm, charge max. : 20 kg. R6YXG800400YRCR3
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OMRON
R6YXG900 seriE xG

Caractéristiques

Axe X |[Axe Y [Axe Z [Axe R

Portée (mm) 900
Charge maximale (kg) 20
Répétabilité” T (XYZ : mm) (R : 9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 500 400 200 |400 ----
eslaxes Plage de rotation (°) +/-130 +-150 i +/-360
Mécanisme de Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique  |Vis a billes Variateur harmonique
Ceceietation Méthode | Moteur vers réducteur de vitesse| Couplage direct

de transmission 'Reqycteur de vitesse vers sortie | Couplage direct
Sortie servomoteur c.a. (W) 750 400 400 200
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : 9/s) 9,9 2,3 1,7 920
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg2 (s) 0,49
Moment d'inertie autorisé axe R (kgm?) 1
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x20
Tube utilisateur (diamétre extérieur) 06 x 3
Paramétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable du robot (m) Standard : 3,5 En option : 5, 10
Poids (kg) (cable du robot non inclus) Axe Z 200 mm : 54, Axe Z 400 mm : 56
*1 Il s'agit de la valeur & une température ambiante constante. (Axes X, Y)

*2  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

Controleur

Contréleur Consommation électrique (VA) |(Méthode de fonctionnement

YRC 2500 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a I'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Description Modele
Portée SCARA : 900 mm, course verticale : 200 mm, charge max. : 20 kg. R6YXG900200YRCR3
Portée SCARA : 900 mm, course verticale : 400 mm, charge max. : 20 kg. R6YXG900400YRCR3
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R6YXG1000 seriE xG

OmRrRON

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R

Portée (mm) 1000
Charge maximale (kg) 20
Répétabilité T (XYZ: mm) (R : 9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques [Longueur du bras (mm) 600 400 200 ]400 -
Ceslaxes Plage de rotation (°) +/-130 /=150 +/-360
Mécanisme de Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique | Vis a billes Variateur harmonique
Ceceleiation Méthode | Moteur vers réducteur de vitesse| Couplage direct

de transmission |Rgqucteur de vitesse vers sortie| Couplage direct
Sortie servomoteur c.a. (W) 750 400 400 200
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : ¥s) 10,6 2,3 1,7 920
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg2 (s) 0,49
Moment d'inertie autorisé axe R (kgm?) 1
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2 x 20
Tube utilisateur (diamétre extérieur) 6 x 3

Paramétre de limite de mouvement

1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)

Longueur du cable du robot (m)

Standard : 3,5 En option : 5, 10

Poids (kg) (cable du robot non inclus)

Axe Z 200 mm : 56, axe Z 400 mm : 58

*1 Il s'agit de la valeur & une température ambiante constante. (Axes X, Y)

*2  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération

dans le sens horizontal inversement.

Contréleur

Controleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement

YRC 2500 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a I'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Description Modele
Portée SCARA : 1 000 mm, course verticale : 200 mm, charge max. : 20 kg. R6YXG1000200YRCR3
Portée SCARA : 1 000 mm, course verticale : 400 mm, charge max. : 20 kg. R6YXG1000400YRCR3
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OmRON

R6YXGSW300 seriE xG
R6YXGSU300 FIXATION AU MUR / TYPE INVERSE

Caract
Axe X Axe Y Axe Z Axe R
Type W [Type U
Portée (mm) 300
Charge maximale (kg) 5(4)7
Répétabilité 2 (XYZ : mm) (R : ?) +/-0,01 +/-0,01 +/—0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 150 150 150 ———-
EREEs Plage de rotation (°) +-120 +/-130 - +-360
Mécanisme de Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique |Vis & billes Variateur harmonique
decelctation Méthode | Moteur vers réducteur de vitesse| Couplage direct
de transmission | Réducteur de vitesse vers sortie| Couplage direct
Sortie servomoteur c.a. (W) 200 150 50 100
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : 9/s) 4,4 1,0 1020 720
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg™ (s) 0,49
Moment d'inertie autorisé axe R™? (kgm?) 0,05
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x10
Tube utilisateur (di extérieur) D4 x3
Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable du robot (m) Standard : 3,5 En option : 5, 10
Option | Bride d'outil R6YACXGLF
[Arbre ouvert R6YACXGLS
Poids (kg) (cable du robot non inclus) 15,5

*1  Lacharge maximum est de 4 kg quand les options d'arbre creux et la bride d'outil sont installés.

*2 Il s'agit de la valeur a une température ambiante constante. (Axes X, Y)

*3  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*4 |l existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

Controleur

Contréleur Consommation électrique (VA) |(Méthode de fonctionnement

YRC 1000 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a I'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Type Description Modeéle

Modele a fixation murale Portée SCARA : 300 mm, course verticale : 150 mm, charge max. : 5 kg. R6YXGSW300150YRCRO
Modele inverse a fixation Portée SCARA : 300 mm, course verticale : 150 mm, charge max. : 5 kg. R6YXGSU300150YRCRO
murale

Connecteur D-sub pour cablage utilisateur 43
(N° 1410 utilisables) 501
=
I
o - 120N
Tube utilisateur 2 (¢4 noir) 138] Borne de masse M4
Tube utilisateur 3 (4 bleu) 126
136 0
56 150 = 150 - 131 14642
381 381
— (maximum 410 +
durant la rotation |
= du bras) | ‘ Option : via type cannelé ‘ ;g:‘; giﬁgﬁ:‘fﬂ"sg"ﬂ‘z’&zvec
60 ; 60 Remarque. Le type inverse est installé a lenvers. origine de faxe R_)p
Ce trou étant destiné & I'attache
B|| B 4-@9 Boulon M8 du cablageltube, ne lui fixez pas
gobuorulons Utilisés i une charge volumineuse.
187, ~
[ 5 ¢§H7 trou .
T B 48 débouchant | e |3 L
1 Mer |2
= 8 N : Iy
R i 3
1 [l w2
| H woh—{& LT g
0 | T R
n 14
- "
514" i ] }f% 59 o 51 56l
94 ~ 72 - -
W= A =i 42 47 w 14622 22 5
b Y 1S instalati il uil P M~ s0n7 8oa0
14212 >_Plage d'nstallation de loutil ufisateur & \E‘J@U&
= Position darrét mécanique 3
Position d'arrét ®16h7 ﬂ‘ms 2 a I'exlrér{u:;* s\épéz!eule ge laxeZ, [ | r,_%
meécanique a l'extrémité 5 augmentation de 4 mm durant
Supéyieﬂm delaez, | B @35 S Coupe transversale A-A le ’e“"‘”‘P‘e"s"‘Q:"‘:f’a""';":‘éZc . #L
- it iqu
7 s W | (st o
alorigine de 'axe Z 3}
(Option)

« Arrét de fin de course supérieure supplémentaire de laxe Z :
Permet de modifier a position de lorigine de 'axe Z sur un point situé
412 mm, 15 mm ou 18 mm (par pas de 3 mm) plus bas que la position standard.

« Arrét de fin de course inférieure supplémentaire de laxe Z :

Permet de modifier a position d'arrét de 'axe Z sur un point situé & 17 mm

ou davantage plus haut que la position standard.

(Limite inférieure de lenveloppe de travail : 4 mm & parti de 'arrét
(Ne peut pas étre utiisé lorsque le cablage et e tube uilisateur sont
réglés via larbre cannelé.)

Trou fileté pour cablage utilisateur 6-M3x0,5 Profondeur 6
Le poids de l'outil fixé ici doit étre ajouté au poids de la pointe.

N
<o

70 .20

Position d'arrét mécanique 37
& lextrémité inférieure 50
delaxeZ
o
3| \Q é .
8o 2/® ‘o’o.\ ®

Vuede A Enveloppe de travail

Position d'arrét mécanique de 'axe X : 122°
Position d'arrét mécanique de l'axe Y : 132°
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R6YXGSW400 serie xG
R6YXGSU400 FIxATION A

U MUR/TYPE INVERSE

OmRrRON

Axe X Axe Y Axe Z Axe R
Type W [Type U
Portée (mm) 400
Charge maximale (kg) 5(4)"
Répétabilité 2 (XYZ : mm) (R : ?) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques  |Longueur du bras (mm) 250 150 150 ———
Eaaes Plage de rotation (°) +-125 +-144 b +/-360
Mécanisme de Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique | Vis & billes Variateur harmonique
Ceceleratoy Méthode |Moteur vers réducteur de vitesse| Couplage direct
de transmission | Réducteur de vitesse vers sortie | Couplage direct
Sortie servomoteur c.a. (W) 200 150 50 100
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : 9/s) 6,1 11 1020 720
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg™ (s) 0,49
Moment d'inertie autorisé axe R (kgm?) 0,05
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x 10
Tube utilisateur (diamétre extérieur) D4 x3
Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable du robot (m) Standard : 3,5 En option : 5, 10
Option | Bride d'outil R6YACXGLF
|Arbre ouvert R6YACXGLS
Poids (kg) (cable du robot non inclus) 16

*1  La charge maximum est de 4 kg quand les options d'arbre creux et la bride d'outil sont installés.

*2 |l s'agit de la valeur a une température ambiante constante. (Axes X, Y)

*3 Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.

*4 |l existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

Contréleur

Controleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement

YRC 1000 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a I'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Type Description Modéle

Modeéle a fixation murale Portée SCARA : 400 mm, course verticale : 150 mm, charge max. : 5 kg. R6YXGSW400150YRCRO
Modeéle inverse a fixation Portée SCARA : 400 mm, course verticale : 150 mm, charge max. : 5 kg. R6YXGSU400150YRCRO
murale

Connecteur D-sub pour cablage utilisateur 43
(N° 14 10 utilisables)

3| 501
|
&
S| == 1 4 § g
,__ E /,P=  olg)
Tube utilisateur 1 (¢4 rouge) / hli
Tube utilisateur 2 (¢4 noir) L3_8_( Borne de masse M4
Tube utilisateur 3 (@4 bleu 126
136 0
56 150 250 131 14642
57 A7 2 Trou débouchant 4-M3x0,5
381 381 2 (Pas de relation de phase avec
/\ gmax\m‘um 41(_) Eori(gine qle I"aéel?i' 5 lattach
e dﬁrspats? rotation \ Option : ca utilisateur via type cannelé \ oo es,:ge‘ua‘ ﬁiegﬁ,;s
4-¢9 60 60 Remarque. Le type inverse est installé & l'envers. une charge volumineuse.
Boulon M8
B pour i JI] |
! 4 boulons uisés Uq = ~
11875 ey s -
BeH7 —
4 T g trou débouchant 7 [%| 4] 8 2 2 t
N ’[ 2R |8
8 & I3
Bl ~ S
&l wl2
N 4 N w9 & @ S
1 14,5
-
B 72 o>
98—, ©
14242+ 4 ! @
Position d'arrét Ky Position d'arrét mécanique
mécanique a lextrémité, @ a I‘exlrer&lé Slapé:eure ge \‘a:xe z /9
Arts " =] augmentation de 4 mm durar
spiese el |5 g jui]
iugmzma \c‘nl le ’ @ Coupe transversale A-A Position d'arrét b —— - =
4 rlnm duran ? retour/ 2 mécanique & lextrémité Type de fixation de bride d'outil
al'origine de 'axe Z k] A o

Position d'arrét
mécanique & 'extrémité
inférieure de axe Z

(Option)
+ Arrét de fin de course supérieure supplémentaire de faxe Z
Permet de modifer la position de forigine de 'axe Z sur un point situé 12 mm,
15 mm ou 18 mm (par pas de 3 mm) plus bas que la position standard.
« Arrét de fin de course inférieure supplémentaire de Iaxe Z
Permet de modifer la position d'arrét de I'axe Z sur un point situé & 17 mm
ou davantage plus haut que Ia position standard.
(Limite inférieure e lenveloppe de travail: 4 mm & partr de Farrét supplémentaire)
(Ne peut pas étre utiisé lorsque le cablage et le tube utilisateur sont réglés
via l'arbre cannelé.)

50 70 20 Trou filgté pour cablage utiisateur 6-M3x0,5 Profondeur 6
Le poids de louti fixé ici doit étre ajouté au poids de la pointe.
aw e
Q
32 @ ° é .‘/ \
=
EIE] AR °

| _ e,
o]

Vuede A Enveloppe de travail
Position d'arrét mécanique de I'axe X : 127°

Position d'arrét mécanique de l'axe Y : 146°
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OMRON
R6YXGSW500 seriE xG

R6YXGSU500 FIXATION AU MUR / TYPE INVERSE

Caractéristiques

Axe X Axe Y Axe Z Axe R
Type W [Type U
Portée (mm) 500
Charge maximale (kg) 10
Répétabilité ' (XYZ : mm) (R: ?) +/-0,01 +/-0,01 +/—0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 200 300 200 |300 ———-
EREEs Plage de rotation (°) +-105 +/-125 i +-360
Mécanisme de Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique |Vis & billes Variateur harmonique
decelctation Méthode | Moteur vers réducteur de vitesse| Couplage direct
de transmission | Réducteur de vitesse vers sortie | Couplage direct
Sortie servomoteur c.a. (W) 400 200 200 200
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : 9/s) 7.6 2,3 1,7 1700 800
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg™ (s) 0,45
Moment d'inertie autorisé axe R (kgm?) 0,3
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2 x 20
Tube utilisateur (di extérieur) 06 x 3
Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable du robot (m) Standard : 3,5 En option : 5, 10
Poids (kg) (cable du robot non inclus) 26
*1 Il s'agit de la valeur a une température ambiante constante. (Axes X, Y)
*2 Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.
Controleur
Controleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement
YRC 2200 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a I'aide
de communications RS-232C

Références de commande
Type Description Modele
Modele a fixation murale Portée SCARA : 500 mm, course verticale : 200 mm, charge max. : 10 kg. R6YXGSW500200YRCR3

Portée SCARA : 500 mm, course verticale : 300 mm, charge max. : 10 kg. R6YXGSW500300YRCR3
Modele inverse a fixation Portée SCARA : 500 mm, course verticale : 200 mm, charge max. : 10 kg. R6YXGSU500200YRCR3
murale Portée SCARA : 500 mm, course verticale : 300 mm, charge max. : 10 kg. R6YXGSU500300YRCR3

bl 300 200 895
Trou débouchant 4-M4x0,7 pour fixation
106 Connecteur D-sub pour Quatre vis de serrage Méx10L sont fournies.
céblage utilisateur Ne vissez pas les vis a une profondeur supérieure 2 10 mm de la surface inférieure du bras.
40 °14 Le poids de I'outil fixé ici doit étre ajouté au poids de Ia pointe.
S|
il g
.y | OB e[| e
<
8 (( [ T1 —D)j S o -
T \/J = " Ei s oo )
o
Tube utilisateur 1 (F6 noir) Connecteur D-sub pour M16:x2 profondeur 20 (bas de la languette)
Tube utilisateur 2 (F6 rouge) cablage utiisateur
Tube utilisateur 3 (F6 bleu)

Borne de masse M4

T lizacur 1 Eonon, ] ,
Tube_utilisateur 2
e i

474 6-@11trou débouchant
Course 2 300 mm — 1 Boulon M10 pour installation
6 boulons utilisé:
1406 )
374 E
Course Z 200 mm’
895 E
E
@8H7 trou débouchant E
! g
PE
202 J S = €&
g
Il
i =
89
50 c al ?
0 r | | ; 0 Enveloppe de travail du systéme pour droitier
18 b1 L 135 Position d'arrét mécanique axe X : 107 ©
“ H 1=} | ] 4 158 Position d'arrét mécanique axe Y : 127 ©
59 ]
o2 k | l MODELE INVERSE
! n 5 114 AFIXATION MURALE &3
o d | ] | .
163,5¢2 TN de Fout utisate 3
Augmentation de 8 mm durant e |outl utlisateur M
retour a l'origine de I'axe Z plage d'installation 3| >
e S £
o avec lorigine de I'axe R 2 g
8 La surface plate n'a aucune relation de phase £ &
g $
g g 9
“ &/
E: extrémits inférieure de 'axe Z Coupe ransyersalo AA REYXGSW500200 REYXGSW500300 RYXGSU500200 R6YXGSU500300
osition d'arrét mécanique Coupe transversale A-A Bt e

19
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OmRrRON

R6YXGSWG600 seriE xG
R6YXGSUG600 FIXATION AU MUR / TYPE INVERSE

Caractéristiques

Axe X Axe Y Axe Z Axe R
Type W [TypeU

Portée (mm) 600
Charge maximale (kg) 10
Répétabilité T (XYZ : mm) (R: 9) +/-0,01 +/-0,01 +/—0,004
Caractéristiques  |Longueur du bras (mm) 300 300 200 |300 —
Eaaes Plage de rotation (°) +-130 +/-145 i +-360
Mécanisme de Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique |Vis & billes Variateur harmonique
Ceceleratoy Méthode | Moteur vers réducteur de vitesse| Couplage direct

de transmission | Réducteur de vitesse vers sortie| Couplage direct
Sortie servomoteur c,a. (W) 400 200 200 200
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : 9/s) 8,4 2,3 1,7 1700 800
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg™ (s) 0,46
Moment d'inertie autorisé axe R (kgm?) 0,3
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2 x 20
Tube utilisateur (diamétre extérieur) 6 x 3
Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable du robot (m) Standard : 3,5 En option : 5, 10
Poids (kg) (cable du robot non inclus) 27

*1 Il s'agit de la valeur & une température ambiante constante. (Axes X, Y)
*2  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

Contréleur

Controleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement

YRC 2200 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Type Description Modeéle

Modele a fixation murale Portée SCARA : 600 mm, course verticale : 200 mm, charge max. : 10 kg. R6YXGSW600200YRCR3
Portée SCARA : 600 mm, course verticale : 300 mm, charge max. : 10 kg. R6YXGSW600300YRCR3
Modele inverse a fixation Portée SCARA : 600 mm, course verticale : 200 mm, charge max. : 10 kg. R6YXGSU600200YRCR3
murale Portée SCARA : 600 mm, course verticale : 300 mm, charge max. : 10 kg. R6YXGSU600300YRCR3

il 300 300 895 swation d'outl .

T re] gﬁﬂ?i;{,ﬁﬁgfﬁﬁgm, ér:‘);:f:f; E%g;[%g:{{::p%&ﬁ{%:z:m10mm de la surface inférieure du bras. EE

i ° 1420 utilisables) Le poids de I'outi fixé ici doit étre ajouté au poids de Ia pointe. ) ;',
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4 1 Hame-10 [ U1\ B . (1

= ‘S/ T T o’ @_ s ) I I

d : Kd

Tube utilisateur 1 (F6 noir),
Tube utilisateur 2 (F6 rouge),
Tt

£

el c
Connecteur D-sub pour cablage utilisateur M16 x2 profondeur 20 (bas de la languette)
N° 1.4 20 utilisabls

Tube utilisateur 1 (F6 noir)
me de m: M4
T ili ir 3 (F6 bl
54 11 B
474 I ’
Course Z 300 mm} /“ I 439) 6-011trou débouchant Enveloppe de travail du systéme pour gaucher
r [] Boulon M10 imur installation
6 boulons utilises
374
Course Z 200 mm| 3
e & El
&
g
FE
= o
A =
@8HT trou débouchant 5
1 =
202 {¥ E ﬁ
3
| 89 . .
50
il | i
0 T T T —0, r Enveloppe de travail du systéme pour droitier
18 - h— 135 Position d'arrét mécanique axe X : 132 °
18 Hl " 1 Position d'arrét mécanique axe Y : 147 °
59
os MODELE INVERSE
114 AFIXATION MURALE 4
163,5:2
Augmentation de 8 mm durant
patthedaie -
e retour a lorigine de l'axe Z La surface plate n'a aucune refation -
g de phase avec |'origine de I'axe R 1
g 2
g 3 &
£ & \ \
411 positon danet mecanique £ Y, % '
- a l'extrémité inférieure de I'axe 2 e R6YXGSWE00200 R6YXGSWE00300 RBYXGSU600200 R6YXGSUB00300
K R6YXGSW600200
Coupe transversale A-A
E
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OmRON

R6YXGSW700 seRrie xG
R6YXGSU700 FIXATION AU MUR / TYPE INVERSE

Caracté
Axe X Axe Y Axe Z Axe R
Type W [Type U
Portée (mm) 700
Charge maximale (kg) 20
Répétabilité ' (XYZ : mm) (R: ?) +/-0,02 +/-0,01 +/—0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 300 400 200 |400 ———-
EREEs Plage de rotation (°) +-130 +/-130 - +/-360
Mécanisme de Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique |Vis & billes Variateur harmonique
decelctation Méthode |Moteurvers éd de vi Couplage direct
de transmission | Réducteur de vitesse vers sortie| Couplage direct
Sortie servomoteur c.a. (W) 750 400 400 200
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : 9/s) 8,4 2,3 1,7 920 480
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg™ (s) 0,42
Moment d'inertie autorisé axe R (kgm?) 1,0
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2 x 20
Tube utilisateur (diamétre extérieur) @6 x3
Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable du robot (m) Standard : 3,5 En option : 5, 10
Poids (kg) (cable du robot non inclus) 51
*1 Il s'agit de la valeur a une température ambiante constante. (Axes X, Y)

*2  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

Controleur

Contréleur Consommation électrique (VA) |(Méthode de fonctionnement

YRC 2500 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Type Description Modeéle
Modele a fixation murale Portée SCARA : 700 mm, course verticale : 200 mm, charge max. : 20 kg. R6YXGSW700200YRCR3
Portée SCARA : 700 mm, course verticale : 400 mm, charge max. : 20 kg. R6YXGSW700400YRCR3
Modele inverse a fixation Portée SCARA : 700 mm, course verticale : 200 mm, charge max. : 20 kg. R6YXGSU700200YRCR3
murale Portée SCARA : 700 mm, course verticale : 400 mm, charge max. : 20 kg. R6YXGSU700400YRCR3
80 400 300 114

53
Tube utilisateur 3 (F6 bleu)

20| Connecteur D-sub Trou débouchant 4-M4x0,7 pour fixation d'outil
Tube utilisateur 2 (F6 rouge 22 pour cablage utiisateur Quatre vis de serrage M4 10L sont fournies. }
Tube utllsateur 1 F5 nolr) 4° 1 2 20 utiisables) Ne vissez pas les vis 4 une profondeur supérieure 4 10 mm de la surface inférieure du bras.
e uay L Le poids de I'outil fixé ici doit étre ajouté au poids de la pointe.
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Tube utilisateur 3 (F6 bleu) o0 sabies 47 \Bome de masse M4
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63 128
55 . 6- @14 trou débouchant
Boulon M12 pour installation Enve
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el g
28 EEE
2 g = B
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[l i _ ,_
=, Enveloppe de travail du systéme pour droitier
37 Position d'arrét mécanique axe X : 132 °
715 Position darrét mecanique axe ¥ : 132 °
855 198
127.3 R 3 .
132> MODELE INVERSE
B AFIXATION MURALE
1963

I\ s | 79
‘:’{ Plage d'installation de I'outil utilisateur (114)
55|
La surface plate n'a aucune relation
de phase avec l'origine de I'axe R

Augmentation de 6 mm durant
le retour a I'origine de I'axe Z

200

400

Largeur entre plats24

Position d'arrét mécanique R6YXGSU700200 R6YXG5U700400
3 l'extrémité inférieure de 'axe Z R6YXGSW700200 RBYXGSW700400 e _
[Course de T'axe Z [ Nom du modéle
Coupe transversale A-A R6YXGSW700200
o R6YXGSW700400
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OmRrRON

R6YXGSW800 seriE xG
R6YXGSUS800 FIXATION AU MUR / TYPE INVERSE

Caractéristiques

Axe X Axe Y Axe Z [Axe R
[Type W [Type U

Portée (mm) 800
Charge maximale (kg) 20
Répétabilité ' (XYZ : mm) (R: 9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 400 400 200 400
des axes Plage de rotation (°) +-130 +/—145 +/-360
Mécanisme de Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
décélération Méthode ~[Moteur vers réducteur de vitesse| Couplage direct

de transmission | Réducteur de vitesse vers sortie| Couplage direct
Sortie servomoteur c.a. (W) 750 400 [400 [ 200
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : ¥/s) 9,2 [23 1,7 [920 480
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg2 (s) 0,48
Moment d'inertie autorisé axe R (kgm?) 1,0
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x 20
Tube utilisateur (diameétre extérieur) 06 x 3
Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable du robot (m) Standard : 3,5 En option : 5, 10
Poids (kg) (cable du robot non inclus) 53

*1 Il s'agit de la valeur & une température ambiante constante. (Axes X, Y)
*2  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

Controleur

Controleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement

YRC 2500 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a I'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Type Description Modeéle
Modeéle a fixation murale Portée SCARA : 800 mm, course verticale : 200 mm, charge max. : 20 kg. R6YXGSW800200YRCR3
Portée SCARA : 800 mm, course verticale : 400 mm, charge max. : 20 kg. R6YXGSW800400YRCR3
Modele inverse a fixation Portée SCARA : 800 mm, course verticale : 200 mm, charge max. : 20 kg. R6YXGSU800200YRCR3
murale Portée SCARA : 800 mm, course verticale : 400 mm, charge max. : 20 kg. R6YXGSU800400YRCR3
400 400 114 ) '
Trou débouchant d-M4x0,7 pour fixation d'outil
Tube utilisateur 3 (F6 bleu) 33 Gonnecteur D-sub pour cablage  Quatre vis de Serrage Max10L sont fournies.
‘Tube utilisateur 2 (F6 rouge] utilisateur Ne vissez pas les vis & une profondeur supérieure & 10 mm de la surface inférieure du bras.
Tube utlisateur 1 (F6 noir 20 [[3a] N1 20 utiisables) Le poids de I'outl ixs i doit étre ajouté au poids de la pointe.
g 1 .
P —_—
] I [ ] = :S"\ [ .. { ° e p
B I 4 .N?\’{Lij cee l ° e b
X
Tube utiisateur 1 (F6 noir C‘O,memw D-sub pour N 15[ [as
Lihe st 2 F5rovge cablage utlisataur i M 20 2.5 Profondeur 20 (bas de Ia languette)
(N° 12 20 utlisabl a7
219
6 18
585 = 6- @14 trou débouchant
Course Z 400 mm —A1 S‘L”Jﬁﬂ)ﬁff‘.iiié installation Enveloppe de travail du systéme pour gaucher
(520) /|
4
385 g
Course Z 200 mm ° 3 é
8H7 trou débouchant L A e
10 !E E
) S ELE
I«
9
7
o g
= T T Enveloppe de !rava'II dussy éme pour droitier
3 = o 0 - Fuston gt ecanue s . 127
855 I _
1273 | H l MODELE A FIXATION MURALE MODELE INVERSE
1321 Al 1505 AFIXATION MURALE
2 86
196322 o 257 (114)
o5 Plage d'installation de I'ouil utilsateur
E La surface plate n'a aucune relation de phase avec ['oigine de I'axe R g 3
o Augmentation de 6 mm durant e retour a l'origine de I'axe Z E
osilon et mécanique 5 § ROYXGSWB00400 RGYXGSUB00200 RGYXGSUB00400
4 lextrémité inférieure de I'axe Z
Coupe transversale A-A
! [400mm —R6YXGSU800400 |
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OmRON

R6YXGSW900 seriE xG
R6YXGSU900 FIXATION AU MUR / TYPE INVERSE

Caracté
Axe X Axe Y Axe Z [Axe R
[Type W [Type U
Portée (mm) 900
Charge maximale (kg) 20
Répétabilité ' (XYZ : mm) (R : 9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 500 400 200 400
des axes Plage de rotation (°) +—-130 +/-150 +-360
Mécanisme de Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
décélération Méthode ~  [Moteur vers réducteur de vitesse| Couplage direct
de transmission | Réducteur de vitesse vers sortie | Couplage direct
Sortie servomoteur c.a. (W) 750 400 [400 [ 200
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : 9/s) 9,9 [23 17 [920 480
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg2 (s) 0,49
Moment d'inertie autorisé axe R (kgm?) 1,0
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2 x 20
Tube utilisateur (diamétre extérieur) 6 x 3
Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable du robot (m) Standard : 3,5 En option : 5, 10
Poids (kg) (cable du robot non inclus) 55
*1 Il s'agit de la valeur a une température ambiante constante. (Axes X, Y)

*2  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

Controleur

Controleur Consommation électrique (VA) |(Méthode de fonctionnement

YRC 2500 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a I'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Type Description Modele
Modele a fixation murale Portée SCARA : 900 mm, course verticale : 200 mm, charge max. : 20 kg. R6YXGSW900200YRCR3
Portée SCARA : 900 mm, course verticale : 400 mm, charge max. : 20 kg. R6YXGSW900400YRCR3
Modele inverse a fixation Portée SCARA : 900 mm, course verticale : 200 mm, charge max. : 20 kg. R6YXGSU900200YRCR3
murale Portée SCARA : 900 mm, course verticale : 400 mm, charge max. : 20 kg. R6YXGSU900400YRCR3
80 400 500 114 . o
Tube utisateur 3 (F6 bleu o Connecteur D-sub pour céblage 5&‘1‘*&2“:?22&2;“!‘1&“3é’fi;i‘.“?é‘:&%:“‘"

Tube utilisateur 2 (F6 rouge)

° 120 i Ne vissez pas les vis a une profondeur supérieure a 10 mm de la surface inférieure du bras.
Tube utiisateur 1 (F6 noir 2 (N° 14 20 utiisables) P o D

Le poids de loutil fixé ici doit 8tre ajouté au poids de Ia pointe.

;1 i~ I | = N 1] - .
L 41 Mg ASVEEEE| I .

Connecteur D-sub pour 19 15 | |36] M20 x2.5 Profondeur 20 (bas de la lanquette)

cablage utilisateur L
(N° 1 a 20 utilisables) 471 \Borne de masse M4

220

48_48

219

585 6- @14 trou débouchant

Course Z 400 mm Boulon M12 pour installation
AT 6 boulons utiisés

1520 )

385
Course Z 200 mm

975

D 8H? trou débouchant

Ty
He

97,5
245 (Taille de la base)

o
7
. C 1 |
t I

T 30
& o= |
1273 E \ |

132 T

8HT

3

RELIRTI

LA

Envel travail me pour droitier

Position d'arrét mécanique axe X : 132 °
Position d'arrét mécanique axe Y 152 ©

V2

MODELE INVERSE

E-—-‘[ﬁ

5 198
196,3 ¢ i L 86 |
3t ¥ AFIXATION MURALE
Lo e, (114)
@55 Plage d'installation de I'outil utiisateur
o La surface plate n'a aucune relation
B de phase avec l'origine de I'axe R E=
P e P
‘Augmentation de 6 mm durant % g S
le retour a lorigine de I'axe Z g
g ! .
= g H
g £
Position d'arrét mécanique g
a l'extrémité inférieure de I'axe Z R6YXGSW900200 RBYXGSW900400 R6YXGSU900200 REYXGSU900400
| Coupe transversale A-A Course de Iaxe Z] Nom du modéle Course de ['axe Z
R R6YXGSWI00200 R6YXGSU900200
= (400mm _ [REYXGSWI00400 | RBYXGSU900400
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R6YXGSW1000 serie xG
R6YXGSU1000 FIXATION AU MUR / TYPE INVERSE

OmRrRON

Caractéristiques

Axe X Axe Y AxeZ [Axe R
[Type W [Type U
Portée (mm) 1000
Charge maximale (kg) 20
Répétabilité ' (XYZ : mm) (R: 9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 600 400 200 400
des axes Plage de rotation (°) +/-130 +/—-150 +/-360
Mécanisme de Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
décélération Méthode ~ [Moteur vers réducteur de vitesse| Couplage direct
de transmission | Réducteur de vitesse vers sortie| Couplage direct
Sortie servomoteur c.a. (W) 750 400 |400 200
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : ¥/s) 10,6 [23 1,7 [920 480
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg2 (s) 0,49
Moment d'inertie autorisé axe R (kgm?) 1,0
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x20
Tube utilisateur (diameétre extérieur) D6x3
Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable du robot (m) Standard : 3,5 En option : 5, 10
Poids (kg) (cable du robot non inclus) 57
*1 Il s'agit de la valeur & une température ambiante constante. (Axes X, Y)
*2  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.
Contréleur
Controleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement
YRC 2500 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a I'aide
de communications RS-232C

Références de commande
Type Description Modeéle
Modeéle a fixation murale Portée SCARA : 1 000 mm, course verticale : 200 mm, charge max. : 20 kg. R6YXGSW1000200YRCR3

Portée SCARA : 1 000 mm, course verticale : 400 mm, charge max. : 20 kg. R6YXGSW1000400YRCR3
Modele inverse a fixation Portée SCARA : 1 000 mm, course verticale : 200 mm, charge max. : 20 kg. R6YXGSU1000200YRCR3
murale Portée SCARA : 1 000 mm, course verticale : 400 mm, charge max. : 20 kg. R6YXGSU1000400YRCR3

80 400 600 114

Trou débouchant 4-M4x0,7 pour fixation d"outil

Quatre vis de serrage Mdx10L sont fournies.

Ne vissez pas les vis a une profondeur supérieure 2 10 mm de la surface inférieure du bras.
Le poids de I'outil fixé ici doit étre ajouté au poids de la pointe.

T Connecteur D-sub pour
Tose cblage utiisateur
u ¢ (N° 13 20 utilisablg

g g 0
E i ® po
58
) ® po
Connecteur D-sub Nl
pour cablage utilisateur
(N° 1 3 20 tlisables
19
63 128
585 6- @14 trou débouchant
Course Z 400 mm — 1 - Boulon M12 pour installation
o
(520)
385 ) ] B
Course Z 200 mm o o o 8
H7 trou débouchant 4 9% ° g
o 10 e 5
- 247 o Iy P =K 5
o
? lele eo—=—
9
T Bl
% il ]
0 o T
37 I LT F‘I‘“ 30 Enveloppe de travail du systéme pour droitier
75 LP i Position d'arrét mécanique axe X : 132 °
85,5 h\_ T 655 Position d'arrét mécanique axe Y : 152 °
1273 R < | I.
132 =
¥ 1505 b e MODELE INVERSE
’ MODELE A FIXATION MURALE ;
1063 22 il 9' [ s ] [ 2o | AFIXATION MURALE,
< (114)
e Plage d'installation de I'outil utiisateur
g
B La surface plate n'a aucune relation de phase avec l'oigine de I'axe R
g Il de 6 mm durant le retour & l'origine de I'axe Z
o \
Position d'arrét mécanique 4 I'extrémité inférieure de I'axe Z
R6YXGSW1000200 RGYXGSW1000400 RGYXGSU1000200 R6YXGSU1000400
1 ourse de |'axe lom du modéle ourse de |'axe lom du modele
I Goupe transversale AR [Course de I'axe 2 |Nom du modél Course de axe 2 [Nom du model
o REYXGSW1000200 R6YXGSU1000200
[400mm _|R6YXGSW1000400 R6YXGSUT000400



OMRON
R6YXGLC250 SERIE XG - TYPE SALLE BLANCHE

Caract

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 250
Charge maximale (kg) 4
Répétabilité ’ (XYZ : mm) (R : 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 100 150 150
des axes Plage de rotation (°) +/-129 +/-134 - +/-360
Sortie servomoteur c.a. (W) 200 150 50 100
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : ¥/s) 4,5 1,1 1020
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg2 (s) 0,57
Moment d'inertie autorisé axe RS (kgm?) 0,05
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x 10
Tube utilisateur (diameétre extérieur) B4 x 4
Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable du robot (m) Standard : 3,5 En option: 5, 10
Option [Bride d'outil R6YACXGLF
Poids (kg) (cable du robot non inclus) 17,5
Degré de propreté Classe ISO 3 (ISO 14644-1) % + ESD™®
Air d'admission (N I/min) 300

*1 Il s'agit de la valeur a une température ambiante constante. (Axes X, Y)

*2  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.

*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

*4  Classe 10 (0,1 pm) équivalente & FED-STD-209D.

*5  La protection contre les décharges électrostatiques est disponible sous forme d'option. Veuillez contacter votre représentant OMRON pour obtenir de plus amples informations.
*6  La quantité d'admission nécessaire varie en fonction de I'environnement et des conditions d'utilisation.

Contréleur

Controleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement

YRC 1000 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande & distance / Fonctionnement a I'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Modeéle
R6YXGLC250150YRCRO

Description
Portée SCARA : 250 mm, course verticale : 150 mm, charge max. : 4 kg.

Connecteur pour cablage utilisateur
(N° 1210 utilisables,
taille de I'attache du cable : @13,1 4 15)

Capot avec les capuchons fournis g

Tube utilisateur 3 (@4 bleu)

Tube utilisateur 4 (@4 blanc) 4-M3 x 0,5 Profondeur 5

(Pas de relation de phase avec l'origine de I'axe R.)
Ce trou étant destiné 4 I'attache du cablage/tube,

en cas de non utilisation. = ne lui fixez pas une charge volumineuse. 235
3| 3|
g 2“4
| i )/ =i
Y 3 g
Tube utilisateur 1 (¢4 noir) { 0
Insérez la fiche fournie en cas de non ufilisation. 30 62 Boulon MB pour installation, 4 boulons uiisés
Tube utilisateur 2 (@4 rouge) 101 53 130 12 )
183 (Taille de la base| Vue de F Schéma détaillé D
564F 150 100 117 : r%
839 T maximum 240 durant la rotation du bras I
809
Plage d'i {
g ‘elzn Q] de l'outil utilisateur
o
689 ‘_0‘
661
oo 63210 @16 h7 0018
maximum 660 durant "
fl\\ Ia rotation du bras Forme de pointe de 'axe 2
z 510 Tube utilisateur 1 (@4 noir)
% Insérez la fiche fournie en cas de non utilisation.
1428
Tube utilisateur 2 (4 rouge)
5 = Joint d'aspiration d'air 12¢)
43 Tube utilisateur 3 (@4 bl joint d'aspiration d'air
ggi &1 = ube utisateur 3 (¢4 bleu) Connecteur pour cablage utilisateur
246 i (N° 1210 utilisables,
234 o O ] 5y Tubeullisateur 4 (¢4 blanc) {alle de lattache du cable 13,1 4 15
- D’ 202 ‘Capot avec les capuchons fournis en cas
167 de non utilisation.
133
120 5 6
D
54,5+2 A A 50,5£2
\ = 0
0 0
2 Position d'arrét mécanique de l'extrémité supérieure de l'axe Z Eg ﬁisse m |
2 o L'axe Z augmente de 4 mm durant le retour a l'origine 99,50 1 =

955 =

< Position d'arrét mé a l'extrémite inférieure de 'axe Z

®

=

4

S S 5

7 O ‘ S

s

Y — +Notez que le robot ne peut pas étre utilisé & une position
m ‘ ouila bride de la base, le cable du robot, Ia languette,

les coudes et la bride de foutilinterférent entre eux dans

g )
Trou fileté pour cablage utilisateur 6-M3x0,5 Profondeur 6
Le poids de I'outil fixé ici doit étre ajouté au poids de la pointe.

Tenveloppe de travail ustiée cdessus,
 Position damét mécanique de faxe X : 131 ©
 Position d'arét mécanique de faxe Y : 136.°

Coupe transversale A-A
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OmRrRON

R6YXGLC350 SERIE XG - TYPE SALLE BLANCHE

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 350
Charge maximale (kg) 4
Répétabilité ' (XYZ : mm) (R : 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 200 150 150
des axes Plage de rotation (°) +/—129 +/-134 J— +/-360
Sortie servomoteur c.a. (W) 200 150 50 100
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : ¥/s) 5,6 1,1 1020
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg2 (s) 0,57
Moment d'inertie autorisé axe RS (kgm?) 0,05
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x10
Tube utilisateur (diamétre extérieur) D4 x 4
Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable du robot (m) Standard : 3,5 En option : 5, 10
Option [Bride d'outil R6YACXGLF
Poids (kg) (cable du robot non inclus) 18
Degré de propreté Classe ISO 3 (ISO 14644-1) % + ESD™®
Air d'admission (N I/min) 300

*1 Il s'agit de la valeur a une température ambiante constante. (Axes X, Y)

*2 Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.

*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

*4 Classe 10 (0,1 um) équivalente a FED-STD-209D.

*5  La protection contre les décharges électrostatiques est disponible sous forme d'option. Veuillez contacter votre représentant OMRON pour obtenir de plus amples informations.
*6 La quantité d'admission nécessaire varie en fonction de I'environnement et des conditions d'utilisation.

Contréleur

Controleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement

YRC 1000 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a I'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Description Modele
Portée SCARA : 350 mm, course verticale : 150 mm, charge max. : 4 kg. R6YXGLC350150YRCRO

Connecteur pour cablage utilisateur Tube utiisateur 3 (¥4 bleu)

°14 il i 7 il 4-M3 x 0,5 Profondeur 5
g: c‘ék?l e10 ;l;l;abél\e&)tallle de 'attache Tube utilisateur 4 (@4 blanc) (Pas de relation de phase avec lorigine de faxe R)

212 0 0
Capot avec les capuchons fournis El | Ce trpu étant destiné é |'attache
en cas de non utilisation. > o du cablage/tube, ne lui fixez pas
T X =\ foj 3| | une charge volumineuse.
8 I 7 ») lo i
3
Tube utilisateur 1 (@4 noir) “l
Insérez la fiche f tiisation. 30 62 439
nsérez a fiche fournie én cas de non ulfsation ‘ Boulon M8 pour installation, 4 boulons utilisés
Tube utilisateur 2 (@4 rouge), 10 || 53 130 12 4
183 (Taille de la base) VuedeF Schéma détaillé D
561F 150 200 17 r%
839 I maximum 190 durant la rotation du bras
809 @38 Plage
o a e
3 =" 3[ loutil utilisateur
N <l
689 0
661 — 632:10 @16 h7 0,018

Forme de pointe de I'axe Z

Tube utilisateur 1 (4 noir)

Insérez la fiche fournie
en cas de non utilisation.

Tube utilisateur 2 (4 rouge)

51

614 — maximum 660 durant
la rotation du bras
i 510
57

43 ® &Ei‘uetﬂl)sateura Joint d'aspiration d'air $12
283 —
204 ._“ 246 Tugeb‘utlllsateur 4 Connecteur pour cablage utilisateur
234 %0 ] = 221 anc) (N° 1210 utilisables, taille de Iattache du cable : 13,1 2 15)
202 Capot avec les capuchons fournis B
173 167 en cas de non utilisation. 65 D
1 gg 93 50,5:2
= gg 0
2
54,582 = 3 ?
0 12 99,5

0
Position d'arrét mécanique de I'extrémité supérieure de I'axe Z
L'axe Z augmente de 4 mm durant e retour & l'origine Bome de mas

Position d'arrét mécanique & l'extrémité inférieure de 'axe Z

<4
=
51
S S 5
o el g
2 2 + Notez que le robot ne peut pas étre utiisé
= % ‘ — & une position ou la bride de la base, le cable
hd - - du robot, la If'nguetle‘ les coudes et Ia bride
de l'outil interférent entre eux dans I'enveloppe
Trou fileté pour cablage utilisateur 6-M3 x 0,5 Profondeur 6 PP

_ de travail illustrée ci-dessus.
w « Position d'arrét mécanique de I'axe X : 131°

Le poic loutil fixé ici doit étre ajouté i la pointe.
& poids de l'outil fixé ici doit étre ajouté au poids de la pointe.  Posion darrét mécanique de Faxe ¥ - 136.°

Robots SCARA 35



OMRON
R6YXGLC400 seRIE XG

— TYPE SALLE BLANCHE

Caract

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 400
Charge maximale (kg) 4
Répétabilité ’ (XYZ : mm) (R : 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 250 150 150
des axes Plage de rotation (°) +/-129 +/—144 - +/-360
Sortie servomoteur c.a. (W) 200 150 50 100
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : ¥/s) 6,1 1,1 1020
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg2 (s) 0,57
Moment d'inertie autorisé axe RS (kgm?) 0,05
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x 10
Tube utilisateur (diameétre extérieur) B4 x 4
Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable du robot (m) Standard : 3,5 En option: 5, 10
Option |Bride d'outil R6YACXGLF
Poids (kg) (cable du robot non inclus) 18,5
Degré de propreté Classe ISO 3 (ISO 14644-1) % + ESD™®
Air d'admission (N I/min) 300

*1 |l s'agit de la valeur a une température ambiante constante. (Axes X, Y)

*2 Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.

*3 I existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

*4 Classe 10 (0,1 um) équivalente a FED-STD-209D.

*5  La protection contre les décharges électrostatiques est disponible sous forme d'option. Veuillez contacter votre représentant OMRON pour obtenir de plus amples informations.
*6 La quantité d'admission nécessaire varie en fonction de I'environnement et des conditions d'utilisation.

Controleur

Controleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement

YRC 1000 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement & l'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Modeéle
R6YXGLC400150YRCRO

Description
Portée SCARA : 400 mm, course verticale : 150 mm, charge max. : 4 kg.

Connecteur pour cablage utilisateur

Tube utilisateur 3 (@4 bleu)

(N° 1210 utiisables, taille de Iattache 4-M3x 0,5 Profondeur 5 o
du cable :13.1 2 15) 212 (Pas de relation de phase avec lorigine de axe R.)
Capot avec les capuchons fournis I ] Ce trou étant destiné a lattache
en cas de non utilisation. =P du cablage/tube, ne lui fixez pas
J N S 9[ 8¢ une charge volumineuse.
> ) 3
i . /A AL
Tube utilisateur 1 (¢4 noir)
Insérez la fiche fournie en cas de non utilisation. 30|[ ] ] 62] ‘é@? we . 4 boulons uliisé
Tube utilisateur 2 (@4 rouge) oulon WS pour oulons utlises
10]] 53] 130 .
183 (Taille de la base) VuedeF Schéma détaillé D
VF P70
56 150 250 117 —
839 maximum 190 durant la rotation du bras
809 @38 Plage
= o d e
3 ~=nl #I Toutil utilisateur
g e
689 0
661 632410 @16 h7 0,018
614 f\ P;a,gg‘;(m gﬁobtri:srant Forme de pointe de I'axe Z
510 Tube utilisateur 1 (@4 noir)
0Ol -
i \\ Insérez la fiche fournie
428 en cas de non utilisation.
Tube utilisateur 2 (4 rouge)
51 57 il
283 13 m gsiﬂl)sateura Joint d'aspiration d'air ¢ 12
264 ._“ 246 &Ei:’;ﬁig)a‘e““‘ Connecteur pour cablage utilisateur
234 2% T T | 221 (N° 1210 utiisables, taille de I'attache du cable : 313,14 15)
173 D’ 202 Capot avec les capuchons fournis
5 167 en cas de non utilisation. 65
120 50,582
a 0
54,52
0 — — 0 95
3 Position d'arrét mécanique de I'extrémité supérieure de I'axe Z
- L'axe Z augmente de 4 mm durant le retour & l'origine Borne de masse
95,5 Position d'arrét mécanique a l'extrémité inférieure de 'axe Z
2
=
&
5 5 5
© 3
3 8 | 2 « Notez que [e robot ne peut pas étre uilisé
@ @ ‘ — & une position ol la bride de la base, le cable
) . © du robot, la languette, les coudes et la bride
de l'outil interférent entre eux dans I'enveloppe

de travail illustrée ci-dessus.
« Position d'arrét mécanique de I'axe X : 131°
+ Position d'arrét mécanique de l'axe Y : 146 °

S S
Trou fileté pour cablage utilisateur 6-M3 x 0,5 Profondeur 6

- P ~ Coupe transversale A-A
Le poids de l'outil fixé ici doit étre ajouté au poids de la pointe. —_—
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OmRrRON

R6YXGLC500 SERIE XG - TYPE SALLE BLANCHE

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 500
Charge maximale (kg) 4
Répétabilité ' (XYZ : mm) (R : 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques|Longueur du bras (mm) 250 250 150
des axes Plage de rotation (°) +/—129 +/—144 J— +/-360
Sortie servomoteur c.a. (W) 200 150 50 100
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : ¥/s) 51 1,1 1020
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg2 (s) 0,74
Moment d'inertie autorisé axe RS (kgm?) 0,05
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x10
Tube utilisateur (diamétre extérieur) D4 x 4
Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable du robot (m) Standard : 3,5 En option : 5, 10
Option [Bride d'outil R6YACXGLF
Poids (kg) (cable du robot non inclus) 21
Degré de propreté Classe ISO 3 (ISO 14644-1) % + ESD™®
Air d'admission (N I/min) 300

*1 Il s'agit de la valeur a une température ambiante constante. (Axes X, Y)

*2 Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.

*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

*4 Classe 10 (0,1 um) équivalente a FED-STD-209D.

*5  La protection contre les décharges électrostatiques est disponible sous forme d'option. Veuillez contacter votre représentant OMRON pour obtenir de plus amples informations.
*6 La quantité d'admission nécessaire varie en fonction de I'environnement et des conditions d'utilisation.

Contréleur

Controleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement

YRC 1000 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide de
communications RS-232C

Références de commande

Description Modele
Portée SCARA : 500 mm, course verticale : 150 mm, charge max. : 4 kg. R6YXGLC500150YRCRO

Tube utilisateur 3 (@4 bleu)

Connecteur pour cablage utilisateur
(N° 1210 utilisables, taille de I'attache
du cable :913,1 4 15)

Capot avec les capuchons fournis

Tube utilisateur 4 (®4 blanc) M3 05 Profondeur 5
-M3 x 0,5 Profondeur

212 (Pas de relation de phase avec l'origine de l'axe R.)

Ce trou étant destiné a I'attache

|

en cas de non utilisation. = du cablage/tube, ne lui fixez pas
o N mjj] g[ 3o une charge volumineuse.
A hi
Z B
Tube utilisateur 1 (@4 noir) = <
Insérez la fiche fournie en cas de non utilisation. 30 62 ‘ Bomw M8 pour installation, 4 boulons utsés
Tube utilisateur 2 (@4 rouge) 10][53] 130 [}12
183 (Taille de la base) VuedeF
@70
s6F 250 250 17 —
ggg L maximum 160 durant la rotation du bras 038 dPlage o
finstallation de
| et:n Sloutil utilisateur
3 @
702 675¢10 o167 ots
674 )
627 maximum 730 durant Forme de pointe de I'axe Z
= la rotation du bras —_—
523 Tube utilisateur 1 (@4 noir) @
= \\ Tube utilisateur 2 (#4 rouge)
1S 441 Insérez la fiche fournie
en cas de non utilisation
51 57 Joint d'aspiration d'air @12
43 . Connecteur pour cablage utilisateur
20 4 g sS4t (N° 12 10 utsables, taile de
247 N I'attache du cable : 13,1 a 15)
?90 EM %; Tube utilisateur 4 (4 blanc) —Capot avec les capuchons
}ig 167 fournis en cas 78 2
3 % de non utilisation. 63,542 D —
67,582 ALLEIA 32 P =
e ‘ F— 3 g
0= 12 865
Position d'arrét mécanique de I'extrémité supérieure de I'axe Z
825 L'axe Z augmente de 4 mm durant le retour & 'origine Bome de masse M4
Position d'arrét mécanique 4 'extrémité inférieure de I'axe Z

4l

Largeur entre

+ Notez que le robot ne peut pas étre utilisé
& une position ot a bride de la base, le cable
du robot, la languette, les coudes et la bride

. a ™ de l'outil interférent entre eux dans I'enveloppe
Trou ﬁlete pour (?ablaglelutllllsateur A}-MS' x0,5 If’rofondeurfi Coupe transversale A-A de travail ilustrée ci-dessus,
Le poids de l'outil fixé ici doit étre ajouté au poids de la pointe. —_— « Position darrét mécanique de laxe X : 131

« Position d'arrét mécanique de I'axe Y : 146 °
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OMRON
R6YXGLC600 seriE xG

— TYPE SALLE BLANCHE

Caracté

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 600
Charge maximale (kg) 4
Répétabilité ’ (XYZ : mm) (R : 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 350 250 150
des axes Plage de rotation (°) +/-129 +/—144 - +/-360
Sortie servomoteur c.a. (W) 200 150 50 100
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : ¥/s) 4,9 1,1 1020
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg2 (s) 0,74
Moment d'inertie autorisé axe RS (kgm?) 0,05
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x 10
Tube utilisateur (diameétre extérieur) B4 x 4
Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable du robot (m) Standard : 3,5 En option: 5, 10
Option |Bride d'outil R6YACXGLF
Poids (kg) (cable du robot non inclus) 22
Degré de propreté Classe ISO 3 (ISO 14644-1) % + ESD™®
Air d'admission (N I/min) 300

*1 |l s'agit de la valeur a une température ambiante constante. (Axes X, Y)

*2 Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.

*3 I existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

*4 Classe 10 (0,1 um) équivalente a FED-STD-209D.

*5  La protection contre les décharges électrostatiques est disponible sous forme d'option. Veuillez contacter votre représentant OMRON pour obtenir de plus amples informations.
*6 La quantité d'admission nécessaire varie en fonction de I'environnement et des conditions d'utilisation.

Controleur

Controleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement

YRC 1000 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande & distance / Fonctionnement a I'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Modeéle
R6YXGLC600150YRCRO

Description
Portée SCARA : 600 mm, course verticale : 150 mm, charge max. : 4 kg.

Tube utilisateur 3 (04 bleu)

Connecteur pour cablage utilisateur
(N° 110 utilisables, taille de I'attache

4-M3 x 0,5 Profondeur 5

du cable :913,1a 15) . 212 (Pas de relation de phase avec l'origine de I'axe R.)
Capot avec les capuchons fournis Ce trou étant destiné a l'attache
en cas de non utilisation, = = du cblage/tube, ne lui fixez pas
o) X o{ 3 o une charge volumineuse.
)| ~ <
- == 4 3 l =
Tube utilisateur 1 (¢4 noir) = ros
Insérez la fiche fournie en cas de non utilisation. 30 62 ‘ Bgflon M8 pouri 4boulons utilisés
Tube utilisateur 2 (@ 4 rouge) 10{ 53] 130 |12 —_
183 (Taille de la base) VuedeF o Schéma détaillé D
|F
56 250 350 117
852 ! maximum 170 durant la rotation du bras — 38 Plage
822 o T dinstallation de
Sl | S~ louil utfisateur %
° <
702 675+10 @167 Jo1s 2
674 maximum 740 durant . |
627 |a rotation du bras Forme de pointe de I'axe Z
523 Tube utilisateur 1 (@4 noir) o
Tube utilisateur 2 (@4 rouge)
a4 Insérez la fiche fournie
en cas de non utilisation
51 57 Joint d'aspiration d'air ¢ 12
296 43 48 » Connecteur pour cablage utilisateur
974 ] 256 Tube utfsateur 3 34 beu) (N°1210 utiisables, taille de
I'attache du cable :¢ 13,1415
27 5q0 = 1221 Tubeutsateurd 4 bian) Capolavec les capuchons )
lig 1267 fournis en cas 78
133 g? de non utilisation. 63,5¢2 =).D
& 0 ==
67,5+2 gg 3|
3 32 -
0= 0 12 86,5
Position d'arrét mécanique de I'extrémité supérieure de I'axe Z 0
82,5 L'axe Z de 4 mm durant le retour a l'origine Borne de masse M4

Position d'arrét mécanique a 'extrémité inférieure de I'axe Z

50 70 20 %ﬁ
) ) >
5
3 Hl g e it
o) ‘ I + Notez que le robot ne peut pas e utiisé.
3 @ 2 5 3 une position od Ia bride de la base, le cable
du robot, Ia languette, les coudes et la bride

de l'outil interférent entre eux dans I'enveloppe:
de travail illustrée ci-dessus.

+ Position d'arrét mécanique de I'axe X : 131°

+ Position d'arrét mécanique de I'axe Y : 146 ©

Trou fileté pour cablage utilisateur 4-M3 x 0,5 Profondeur 6
Le poids de l'outil fixé ici doit tre ajouté au poids de la pointe.

Coupe transversale A-A
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OmRrRON

R6YXGLP250 SERIE XG — TYPE ETANCHE AUX POUSSIERES ET A L'HUMIDITE

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R

Portée (mm) 250
Charge maximale (kg) 4
Répétabilité T (XYZ: mm) (R : 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques  Longueur du bras (mm) 100 150 150 [
CEBEES Plage de rotation (°) +/—129 +/—134 +/-360
Mécanisme de Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
Ceces iy Méthode de  [Moteur vers réducteur de vitesse | Couplage direct

o ! | Réducteur de vitesse vers sortie | Couplage direct
Sortie servomoteur c.a. (W) 200 150 50 100
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : ¥s) 45 1,1 1020
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg2 (s) 0,57
Moment d'inertie autorisé axe R (kgm?) 0,05
Classe de protection™® Equivalent a IP65 (IEC 60529)
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x 10
Tube utilisateur (diamétre extérieur) D4 x4
Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable du robot (m) Standard : 3,5 En option : 5, 10
Option | Bride d'outil R6YACXGLF
Poids (kg) (cable du robot non inclus) 17,5

*1 Il s'agit de la valeur a une température ambiante constante. (Axes X, Y)

*2  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.

*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

*4  N'utilisez pas les robots dans des endroits ol la section des coudes est directement exposée au jet d'eau. Contactez votre représentant OMRON pour obtenir des informations sur la
structure étanche assurant une protection contre les liquides autres que I'eau.

Contréleur

Controleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement

YRC 1000 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a I'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Description Modeéle
Portée SCARA : 250 mm, course verticale : 150 mm, charge max. : 4 kg, classe de protection : IP65 R6YXGLP250150YRCRO
Connecteur pour cablage utilisateur Tube utilisateur 3 (@4 bleu) >
N° 1 a 10 utilisables, taille de I'attach: - 4-M3 x 0,5 Profondeur 5
gu cagle : ;)1‘?? aef 5)aI o deellache Tube utiisateur 4 (4 blanc (Pas de relation de phase avec ['origine de I'axe R.)
Capot avec les capuchons fournis o Ce trou étant deshnéci Ifatlache
en cas de non utilisation. o & i du cablage/tube, ne lui fixez pas
X 3 8‘ une charge volumineuse.
8 D) =<
Z=F |37
Tube utilisateur 1 (@4 noir) K3
Insérez la fiche foumie en cas de non utilisation. 30 { 62 J ‘é’oﬁgon M8 pour installation, 4 boulons ullisés
Tube utilisateur 2 (@4 rouge) 10} 83 130 12

183 (Taille de la base) Vuede F Schéma détaillé D
s6/F 150 100 117 ‘ g
839 maximum 240 durant la rotation du bras
809 38 Plage
o = dinstallation de
3 =g S~_loutil utilisateur
N E
689 o
661 =
o 632410 @16 h7 0,018
maximum 660 durant i 9
f |a rotation du bras Forme de pointe de I'axe Z
i 510 Tube utisateur 1 (@4 noir)
i Insérez la fiche fournie en cas de non utilisation.
142
Tube utilisateur 2 (@4 rouge)
51 57 . I L
283 43 " Tube utiisateur 3 (@4 bleu) Celui-ci n'est pas utilisé. Insérez la fiche fournie dans le joint.
264 F——— = S "
246 o onnecteur pour cablage utilisateur
8455 I | = 551 Tube utiisateur 4 (94 blanc) (N° 13 10 utilisables, taille de Iattache du cable : @131 15)
D’ 202 Capot avec les capuchons fournis en cas de non utilisation.
173 167
133
“ A A - 98 50, SSg
+
54,582 61 e
2 0
0 o
1= Position d'arrét mécanique de l'extrémité supérieure de I'axe Z 995
el L'axe Z augmente de 4 mm durant le retour a lorigine )
955 < Position d'arrét mécanique & I'extrémité inférieure de l'axe Z
<4
=3
5}
S S 5
5 I
3| o ‘ g « Notez que le robot ne peut pas étre utilisé
o ) — 4 une position ol la bride de la base, le cable
| ‘ du robot, la languette, les coudes et Ia bride
de l'outil interférent entre eux dans l'enveloppe

~ o o
Trou fileté pour cablage utilisateur 6-M3 x 0,5 Profondeur 6 de travail illustrée ci-dessus.

Le poids de l'outil fixé ici doit étre ajouté au poids de la pointe.

Coupe transversale A-A « Positon d'armét mécanique de Faxe X : 131

+ Position d'arrét mécanique de I'axe Y : 136 °
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OmRON

R6YXGLP350 SERIE XG — TYPE ETANCHE AUX POUSSIERES ET A L'HUMIDITE

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [AxeZ [Axe R
Portée (mm) 350
Charge maximale (kg) 4
Répétabilité” " (XYZ : mm) (R: 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 200 150 150
des axes Plage de rotation (°) +/-129 +/-134 +/-360
isme Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
ération  [Méthode ~ [Moteur vers réducteur de vitesse| Couplage direct
de trar ! |:" | de vi vers sortie | Couplage direct
Sortie servomoteur c.a. (W) 200 [150 [50 [100
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : ¥/s) 5,6 [1.1 [1 020
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg™ (s) 0,57
Moment d'inertie autorisé axe R (kgm?) 0,05
Classe de protection™® Equivalent a IP65 (IEC 60529)
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x10
Tube utilisateur (diamétre extérieur) D4 x4
Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable du robot (m) Standard : 3,5 En option : 5, 10
Option [Bride d'outil R6YACXGLF
Poids (kg) (cable du robot non inclus) 18

*1 Il s'agit de la valeur a une température ambiante constante. (Axes X, Y)

*2  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.

*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

*4  N'utilisez pas les robots dans des endroits ou la section des coudes est directement exposée au jet d'eau. Contactez votre représentant OMRON pour obtenir des informations sur la
structure étanche assurant une protection contre les liquides autres que l'eau.

Controleur

Contréleur Consommation électrique (VA) |(Méthode de fonctionnement

YRC 1000 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a I'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Description Modele
Portée SCARA : 350 mm, course verticale : 150 mm, charge max. : 4 kg, classe de protection : IP65 R6YXGLP350150YRCRO
Connecteur pour cablage utilisateur Tube utilisateur 3 (@4 bleu)

4-M3 x 0,5 Profondeur 5
(Pas de relation de phase avec l'origine de l'axe R.)

(N° 110 utilisables, taille de I'attache

Tube utilisateur 4 (@4 bl
du cable : 13,14 15) ube iisateur 4 4 blanc)

Capot avec les capuchons fournis 212 Ce trou étant destiné a lattache Trou dé
aput du cablagel/tube, ne lui fixez pas
en cas de non utilisation. =g une charge volumineuse.
2l@l g
8 Z ) ‘o 3
)
Tube utilisateur 1 (@4 noir) “l
Insérez la fiche fournie en cas de non utilisation. 62 4-09 . " —_—
Boulon M8 pour installation, 4 boulons utilisés
Tube utilisateur 2 (@4 rouge) 10 || 53 130 12
183 (Taille de la base) Vue de F Schéma détaillé D
56 4F 150 200 17 , ,ﬂ1
839 I maximum 190 durant la rotation du bras
809 @38 Plage 4
d e
3 g‘:7 SN loutil utilisateur
<l
689 0
et 632£10 @16 h7 0018

Forme de pointe de I'axe Z

|
|
|
] Tube utilisateur 1 (@4 noir)

! Insérez la fiche fournie en cas de non utilisation.
|

|

i

|

|

614 +—— maximum 660 durant
la rotation du bras
i 510

\ 428
51 57
283 4 48 Tube utilisateur 3 (@4 bleu)
M ] 246
| =

Tube utilisateur 2 (@4 rouge)

Celui-ci n'est pas utilisé. Insérez la fiche fournie dans le joint.

Connecteur pour cablage utilisateur

241590 LT 191 Tubeutiisateur4 (@4 blanc) (N° 1210 utlisables, talle de fattache du cable : @131 2 15)
173 D’ 1223 Capot avec les capuchons fournis en cas de non utilisation.
133 1
120 3\ o
o 4 98 50522
54,52 2 61 o
5 32
0 0 5 =i
Position d'arrét mécanique de I'extrémité supérieure de I'axe Z 6l] ]22.5 99,5
L'axe Z augmente de 4 mm durant le retour  lorigine Boe de masse M4 / 10| [| |26 :
95,5 131

Position d'arrét mécanique a I'extrémité inférieure de l'axe Z

« Notez que le robot ne peut pas étre utiisé
a une position ot la bride de la base, le cable
du robot, la languette, les coudes et la bride

) ) de 'outil interférent entre eux dans I'enveloppe

Trou fileté pour cablage utilisateur 6-M3 x 0,5 Profondeur 6 Coupe transversale A-A de travail illustrée ci-dessus,

Le poids de 'outil fixé ici doit étre ajouté au poids de la pointe. : ;g:}:ggg g,‘:;;g: mgg:mgs: g: ‘l:::z c : 1% :

o]
o|
Largeur entre
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OmRrRON

R6YXGLP400 SsERIE XG — TYPE ETANCHE AUX POUSSIERES ET A L'HUMIDITE

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R

Portée (mm) 400
Charge maximale (kg) 4
Répétabilité” " (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,01 +/-0,01 +/—-0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 250 150 150
des axes Plage de rotation (°) +/-129 +/-144 +/-360
Mécanisme de Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
décélération Méthode de [Moteur vers réducteur de vitesse| Couplage direct

o ! | Réducteur de vitesse vers sortie | Couplage direct
Sortie servomoteur c.a. (W) 200 [150 [50 [100
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : ¥/s) 6,1 [1.1 [1 020
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg™ (s) 0,57
Moment d'inertie autorisé axe R (kgm?) 0,05
Classe de protection™® Equivalent a IP65 (IEC 60529)
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x10
Tube utilisateur (diameétre extérieur) D4 x 4
Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable du robot (m) Standard : 3,5 En option : 5, 10
Option [Bride d'outil R6YACXGLF
Poids (kg) (cable du robot non inclus) 18,5

*1 Il s'agit de la valeur a une température ambiante constante. (Axes X, Y)

*2  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.

*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

*4  N'utilisez pas les robots dans des endroits ol la section des coudes est directement exposée au jet d'eau. Contactez votre représentant OMRON pour obtenir des informations sur la
structure étanche assurant une protection contre les liquides autres que I'eau.

Contréleur

Controleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement

YRC 1000 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a I'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Description Modele
Portée SCARA : 400 mm, course verticale : 150 mm, charge max. : 4 kg, classe de protection : IP65 R6YXGLP400150YRCRO

Connecteur pour cablage utilisateur Tube utilisateur 3 (@4 bleu) 4-M3 x 0,5 Profondeur 5

im Jaba\; 0;‘1‘"35 ?bé‘ef é)(ame deattzche Tube utilisateur 4 (@4 blanc) (Pas de relation de phase avec l'origine de I'axe R.)

: — 2 Ce trou étant destiné a latiache
Capot avec les capuchons fournis | = : du cablage/tube, ne lui fixez pas
en cas de non utilisation. 2 I R =] 3| g] une charge volumineuse.
5 1 DA e
" 7y E
Tube utilisateur 1 (@4 noir)
Insérez la fiche fournie en cas de non utiisation. 30 62 ‘é‘@‘? VI8 pour installation. 4 boulons wiiisé
Tube utilisateur 2 (¢4 rouge) ‘oulon S pour outons utlises 3,
10| 53 130 12
183 (Taille de la base) VuedeF
s6'F 150 250 117 ‘ g
839 maximum 190 durant la rotation du bras
809 238 glag? llation d
finstallation de
3 gt:g S\ T'outil utilisateur
= <l
689 0
661 —— 632410 @16 h7 0,018
614 —— maximum 660 durant F de pointe de 'axe Z
la rotation du bras Forme de pointe de 'axe Z
510 Tube utilisateur 1 (@4 noir)
= i \\ Insérez la fiche fournie en cas de non utilisation.
1428
Tube utilisateur 2 (@4 rouge)
51 57 Celui-ci n'est pas utiisé. 5
283 43 48 Tube utisateur 3 (@4 bleu) Insérez la fiche fournie dans le joint.
264 ._“ 246 Connecteur z il
" pour cablage utilisateur
234 %90 I Ip= 122! Tube utiisateur 4 (@4 blanc) (N° 1210 utisables, taille de Fattache du cable :913,1 2 15)
173 ﬁ 67 Capot avec les capuchons fournis en cas de non utilisation.
133
120 %
8 9% 50,52
54,552 pid 61 0
32 32
0 0 i o
b Position d'arrét mécanique de I'extrémité supérieure de 'axe Z 995
- L'axe Z augmente de 4 mm durant le retour a l'origine Borne de masse M4 8
9.5 Position d'arrét mécanique a I'extrémité inférieure de I'axe Z
e
=
50 70 20 2
— / - o 3
EEN aﬁ £ e « Notez que le robot ne peut pas étre utiisé
= &5 4 une position ol la bride de la base, le cable
EERNZ/ S 3 - du robot, la languette, les coudes et la bride
= de 'outil interférent entre eux dans 'enveloppe

S S
Trou fileté pour cablage utilisateur 6-M3 x 0,5 Profondeur 6 Coupe transversale A-A de travall llustrée ci-dessus.

Le poids de l'outil fixé ici doit étre ajouté au poids de la pointe. . ﬁg;if,‘ﬁﬂ 3:2::2: 2222?:‘“‘2 32 }:::: 6 : S; :
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OmRON

R6YXGLP500 SsERIE XG — TYPE ETANCHE AUX POUSSIERES ET A L'HUMIDITE

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [AxeZ [Axe R

Portée (mm) 500
Charge maximale (kg) 4
Répétabilité” " (XYZ : mm) (R: 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 250 250 150
des axes Plage de rotation (°) +/-129 +/-144 +/-360
Mécanisme de Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
décélération Méthode de [Moteur vers réducteur de vitesse | Couplage direct

o ! | Réducteur de vitesse vers sortie |Couplage direct
Sortie servomoteur c.a. (W) 200 [150 [50 [100
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : ¥/s) 5,1 [1.1 [1 020
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg™ (s) 0,74
Moment d'inertie autorisé axe R (kgm?) 0,05
Classe de protection™® Equivalent a IP65 (IEC 60529)
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x 10
Tube utilisateur (diamétre extérieur) D4 x4
Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable du robot (m) Standard : 3,5 En option : 5, 10
Option [Bride d'outil R6YACXGLF
Poids (kg) (cable du robot non inclus) 21

*1 Il s'agit de la valeur a une température ambiante constante. (Axes X, Y)

*2  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.

*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

*4  N'utilisez pas les robots dans des endroits ou la section des coudes est directement exposée au jet d'eau. Contactez votre représentant OMRON pour obtenir des informations sur
la structure étanche assurant une protection contre les liquides autres que I'eau.

Controleur

Contréleur Consommation électrique (VA) |(Méthode de fonctionnement

YRC 1000 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a I'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Description Modele
Portée SCARA : 500 mm, course verticale : 150 mm, charge max. : 4 kg, classe de protection : IP65 R6YXGLP500150YRCRO

Tube utilisateur 3 (@4 bleu)

Connecteur pour cablage utilisateur
(N° 1210 utilisables, taille de I'attache
du céble : ¢13,1a 15)

Capot avec les capuchons fournis
en cas de non utilisation.

Tube utilisateur 4 (@4 blanc) 4-M3x 0,5 Profondeur 5

212 (Pas de relation de phase avec l'origine de I'axe R.)
Ce trou étant destiné a I'attache
du cablage/tube, ne lui fixez pas
une charge volumineuse.

]

5

©l o
) I
=l |3

Tube utilisateur 1 (¢4 noir) T ‘ e
L":ﬁ?ﬂﬂ&%qﬁ)kum'e en cas 133 - 621 © Boulon M8 pouri 4 boulons utilisés
Tube utilisateur 2 (@4 rouge) 183 (Taill de la base) Vue de F Schéma détaillé D
IF @70
56 250 250 17 =
852 ] maximum 160 durant a rotation du bras 38 Plage
822 ol — diinstallation de
3| = S|~ _loutil utilisateur
2 E
702 |~
674 0 675£10 1607 So18
maximum 730 durant i
627 Jarotaton du bras i Forme de pointe de faxe 2
|
523 | Tube utilisateur 1 (@4 noir) I
|
441 \ Tube utilisateur 2 (¢4 rouge)
| Insérez la fiche fournie en cas de non utilisation.
51 57 " ! Celui-ci n'est pas utilisé.
296 43! 48 'T;geb:g:jh)sa(eur 3 } Insérez la fiche fournie dans le joint.
I ili Connecteur pour cablage utilisateur
g m— o teur 4 (N1 210 uilisables, taile de lattache
?90 du cable : $13,14 15
186 | Capot avec les capuchons fournis
146 en cas de non utilisation.
133 A\ 78
ALLLIA R4y 98 63,52 =)D
58 —
67,52 ) 15 61 0 =
3 = 32 D132
0l® = 0 i PLI 3
? Position d'arrét mécanique de I'extrémité supérieure de l'axe Z Bome demasse M4 / 10 6 %25 865
825 L/ L'axe Z augmente de 4 mm durant le retour a l'origine G
Position d'arrét mécanique a 'extrémité inférieure de 'axe Z °
5
S 5 3T
2 + Notez que le robot ne peut pas étre utilisé
3 & une position o a bride de Ia base, le cable

durobot, la languett, les coudes et fa bride
5 de loutl nterférent entre eux dans fenveloppe
\ N " de travailiustrée ci-dessus.

Trou fileté pour cablage utilisateur 4-M3 x 0,5 Profondeur 6 Coupe transversale A-A  Position d'arrét mécanique de faxe X : 131°

Le poids de l'outil fixé ici doit &tre ajouté au poids de la pointe. + Position d'arrét mécanique de laxe Y : 146 °
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OmRrRON

R6YXGLP600 SERIE XG — TYPE ETANCHE AUX POUSSIERES ET A L'HUMIDITE

Axe X [Axe Y [AxeZ [Axe R

Portée (mm) 600
Charge maximale (kg) 4
Répétabilité” " (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 350 250 150
des axes Plage de rotation (°) +/-129 +/—144 +/-360
Mécanisme de Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
décélération Méthode ~[Moteur vers réducteur de vitesse|Couplage direct

detr ! |Réducteur de vitesse vers sortie Couplage direct
Sortie servomoteur c.a. (W) 200 [150 [50 [100
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : ¥/s) 4,9 [1.1 [1020
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg™ (s) 0,74
Moment d'inertie autorisé axe R (kgm?) 0,05
Classe de protection™® Equivalent a IP65 (IEC 60529)
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x10
Tube utilisateur (diameétre extérieur) D4 x4
Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable du robot (m) Standard : 3,5 En option : 5, 10
Option [Bride d'outil R6YACXGLF
Poids (kg) (cable du robot non inclus) 22

*1 Il s'agit de la valeur a une température ambiante constante. (Axes X, Y)

*2  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.

*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

*4  N'utilisez pas les robots dans des endroits ou la section des coudes est directement exposée au jet d'eau. Contactez votre représentant OMRON pour obtenir des informations sur
la structure étanche assurant une protection contre les liquides autres que I'eau.

Contréleur

Controleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement

YRC 1000 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a I'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Description Modele

Portée SCARA : 600 mm, course verticale : 150 mm, charge max. : 4 kg, classe de protection : IP65 R6YXGLP600150YRCRO
Connecteur pour cablage utilisateur Tube utilisateur 3 (4 bleu) o
(N° 1210 utilisables, taille de Iattache 4-M3 0,5 Profondeur 5 &3
du cable: ®13,1a15) 212 (Pas de relation de phase avec l'origine de I'axe R.) &%

Capot avec les capuchons fournis © Ce trou étant destiné a 'attache
en cas de non utilisation. el = du cablage/tube, ne lui fixez pas
o N = 3| S . une charge volumineuse.
=
7 = 4 2 3 =
Tube utilisateur 1 (@4 noir) + 409
!j":ﬁ':nz,ﬁ"ﬁsgqﬁ)ﬁumle en cas 30 GZJ Boulon M8 pour installation, 4 boulons utilisés a4t Y™
Tube utilisateur 2 (@ 4 rouge) 10JL53] 130 12 > éma détaillé
9 183 (Taille de Ia base) VuedeF Schéma détaillé D
VF @70
56 250 350 17 \
ggg | maximum 170 durant la rotation du bras ) g“ifgfa tone
§ e{:n ‘ﬁ] l'outil utilisateur
= =
702 675¢10 9
- 16 h7
674 maximum 740 durant 2 o018
627 |a rotation du bras Forme de pointe de I'axe Z
523 Tube utilisateur 1 (@4 noir) =
441 Tube utilisateur 2 (P4 rouge)
Insérez la fiche fournie en cas de non utilisation.
51 57 " Celui-ci n'est pas utilisé.
296 43 48 gg%ﬂ‘fmwa Insérez la fiche fournie dans le joint.
274 —¢ '_1 256 Tube utilisateur 4 Cq’nnqmeur pour céblage uli\i3§|eur
247 T a0 | I ] (@4 blanc) (N° 1210 utilisables, taille de I'attache
290 221 du cable : ¢13,1 2 15)
186 [j 202 Capot avec les capuchons fournis
146 167 en cas de non utilisation.
133 7 D
98 63,52 —
67,52 61 0 =
o2 2 B
0 0 |
Position d'arrét mécanique de I'extrémité supérieure de I'axe Z 865
825 L'axe Z augmente de 4 mm durant le retour & l'origine

Position d'arrét mécanique & l'extrémité inférieure de l'axe Z

-

+ Notez que le robot ne peut pas étre utilisé
a une position ot a bride de la base, le cable
du robot, la languette, les coudes et la bride

B
o|
Largeur entre

5 5 de louti interférent entre eux dans lenveloppe
5 5 il X de travaililustrée ci-dessus.

Trou ﬁle1e pour ‘cablégve. isa 4 M'3 x0,5 vProfondeur.G Coupe transversale A-A  Position d'art mécanique de faxe X : 131°

Le poids de l'outil fixé ici doit étre ajouté au poids de la pointe. + Position d'arrét mécanique de 'axe Y : 146
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OmRON

R6YXGP500 SERIE XG — TYPE ETANCHE AUX POUSSIERES ET A L'HUMIDITE

Caract
Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R

Portée (mm) 500
Charge maximale (kg) 8
Répétabilité” " (XYZ : mm) (R: 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 200 300 200 |300
des axes Plage de rotation (°) +/-130 +/-145 +/-360
Mécanisme de Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
décélération Méthode [Moteur vers réducteur de vitesse | Couplage direct

de transmission | Réducteur de vitesse vers sortie |Couplage direct
Sortie servomoteur c.a. (W) 400 [200 [200 [200
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : ¥/s) 7,6 [23 1,7 [1700
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg™ (s) 0,55
Moment d'inertie autorisé axe R (kgm?) 0,3
Classe de protection™® Equivalent a IP65 (IEC 60529)
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x20
Tube utilisateur (diamétre extérieur) 26 x3
Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable du robot (m) Standard : 3,5 En option : 5, 10
Poids (kg) (cable du robot non inclus) Axe Z 200 mm : 28, axe Z 300 mm : 29
*1 Il s'agit de la valeur a une température ambiante constante. (Axes X, Y)

*2  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.

*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

*4  N'utilisez pas les robots dans des endroits ol la section des coudes est directement exposée au jet d'eau. Contactez votre représentant OMRON pour obtenir des informations sur la
structure étanche assurant une protection contre les liquides autres que I'eau.

Controleur

Contréleur Consommation électrique (VA) |(Méthode de fonctionnement

YRC 1700 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Description Modeéle
Portée SCARA : 500 mm, course verticale : 200 mm, charge max. : 8 kg, classe de protection : IP65 R6YXGP500200YRCR3
Portée SCARA : 500 mm, course verticale : 300 mm, charge max. : 8 kg, classe de protection : IP65 R6YXGP500300YRCR3

Connecteur pour cablage utilisateur
(N° 1420 utilisables, taille de I'attache du cable : ¢16 & 18) 250

Capot avec les capuchons fournis
en cas de non utilisation.

0

125 H7+0.021
0

72 h7-0,03

|
~| |

|
79 J_79

[ Tube utilisateur 1 (@6 noir

=
Tube teur 2 (@6 rouge)
Tube uffisateur 3 (@6 bleu T 16
Remarque. Insérez la fiche fournie en cas de non utilisation. (Tl de a base)

4-911
Boulon M10 pour installation, 4 boulons utilisés

*Iin'y a pas de relation de phase entre

o, 30 20116 _ _ Fom doponederase 2 121 Pt s s T 5
Course Z 53| 114 151 (maximum 300 durant la rotation du bras,
300mm 785 -
r
gggrse z 685 | 710 (maximum 760 durant la rotation du bras)
mm ==
i 479
J [B= -
351 = 373 Connecteur pour cablage utilisateur
T 81 (N1 20 utilisables,
283 I 259 @38 (tube d'évacuation d'air) taille de I'attache du cable : §16 4 18)
e ] E iﬁgm"tenze'-'%‘[‘;f;[jﬁ%z‘g'gggz"e Capot avec les capuchons fournis
< 71 o1 &= — 12; exposé & 'eau et a la poussiére. en cas %gon ulsation.
17,642 1 Port de purge de [air du joint de laxe X (@ 6) 15
g Portde puge dai du ot deve Y (66 I
ole 0 Borne de masse M4 30
& . N "
" " Enveloppe de travail du systéme pour droitier
g Insérez la fiche fournie en cas de non utilisation Tube ut}l!sa(eur 1 426 o)
3 Tube utilisateur 2 (6 rouge) 40 « Notez que le robot ne peut pas étre utilisé & une

Tube utilisateur 3 @6 bleu; position o la bride de la base, le cable du robot,
la languette et les coudes interférent entre eux
dans I'enveloppe de travail illustrée ci-dessus.

« Position d'arrét mécanique de I'axe X : 132 °

« Position d'arrét mécanique de I'axe Y : 147 ©
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OmRrRON

R6YXGP600 SERIE XG - TYPE ETANCHE AUX POUSSIERES ET A L'HUMIDITE

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [AxeZ [Axe R

Portée (mm) 600
Charge maximale (kg) 8
Répétabilité” " (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 300 300 200 |300
des axes Plage de rotation (°) +/-130 +/-145 +/-360
Mécanisme de Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
décélération Méthode de [Moteur vers réducteur de vitesse | Couplage direct

o ! |Réducteur de vitesse vers sortie |Couplage direct
Sortie servomoteur c.a. (W) 400 [200 [200 [200
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : ¥/s) 8,4 [23 1,7 [1700
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg™ (s) 0,56
Moment d'inertie autorisé axe R (kgm?) 0,3
Classe de protection™® Equivalent a IP65 (IEC 60529)
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x20
Tube utilisateur (diameétre extérieur) D6x3
Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable du robot (m) Standard : 3,5 En option : 5, 10
Poids (kg) (cable du robot non inclus) Axe Z 200 mm : 29, axe Z 300 mm : 30

*1 Il s'agit de la valeur & une température ambiante constante. (Axes X, Y)

*2  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.

*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

*4  N'utilisez pas les robots dans des endroits ou la section des coudes est directement exposée au jet d'eau. Contactez votre représentant OMRON pour obtenir des informations
sur la structure étanche assurant une protection contre les liquides autres que I'eau.

Contréleur

Controleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement

YRC 1700 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Description Modeéle
Portée SCARA : 600 mm, course verticale : 200 mm, charge max. : 8 kg, classe de protection : IP65 R6YXGP600200YRCR3
Portée SCARA : 600 mm, course verticale : 300 mm, charge max. : 8 kg, classe de protection : IP65 R6YXGP600300YRCR3

Connecteur pour cablage utilisateur
(N° 1420 utilisables, taille de I'attache du cable : @16 a 18)

250
Capot avec les capuchons foumis .
en cas de non utilisation. I
o oF =z o i =8 2 © 8@ 25 Hrsd0o1
= g == @ 7247 508
Tube utilisateur 1 (& 6 noir 0l 120 4-011 <
[Tube utiisateur 2 (@ 6 rouge; 162 Boulon M10 pour installation, 4 boulons utilisés \:
Tube utilisateur 3 (@ 6 bleu 222 16 7 ¢
Remarque. Insérez la fiche fournie en cas de non utilisation. (Taille de la base) &/ 6-M5 x 0,8 Profondeur 11
10-M5 x 0.8 Profondeur 11
ST de relation de phase entr
81 300 300 176 Forme de pointe gl Focstion des vous ltés .
53 114 151 (maximum 300 durant la rotation du bras) —————¢tlaposiiondeorigine de faxe R.
Course Z 785 i
300 mm | 710 (maximum 760 durant
Course Z 685 I la rotation du bras)
00 mm | RN ion du
479
373 Connecteur pour cablage utlisateur
31 | 81 (N°1420 utisables,
283 ] @38 (tube d'é on d'air) taille de I'attache du cable : @16 & 18)
245 —— T 259 Raccordez un tuyau et déployez-le Capot avec les capuchons fournis
—i 187 jusqua un endroit qui n'est pas L2/ /' en cas de non utiisation.
I 91 === 159 exposé & l'eau et & la poussiére. ¥ 120
17,6412 1o Port de purge de air du joint de laxe X (@6) 12)5
) Port de purge de air du joint de axe Y (@6) go
oL T: 0 Borne de masse M4 30
= 0 Enveloppe de travail du systéme pour droitier
2 Insérez la fiche fourni & tiisati Tube ufilisateur 1 (@6 noir|
§ nserez a fiche fournie en cas de non ulfisation ’/{ Tube utiisateur 2 (@6 rouge) // 25| | |40 « Notez que le robot ne peut pas &tre utilisé a une

Epﬁ, Tube utilisateur 3 (@6 bleu; position ot la bride de la base, le cable du robot,
" ng la languette et les coudes interférent entre eux
Position d'arrét mécanique dans l'enveloppe de travail illustrée ci-dessus.

a |'extrémité inférieure de I'axe Z « Position d'arrét mécanique de l'axe X : 132 °

« Position d'arrét mécanique de l'axe Y : 147 ©
E
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OmRON

R6YXGHPG600 SERIE XG — TYPE ETANCHE AUX POUSSIERES ET A L'HUMIDITE

Caracté
Axe X [Axe Y [AxeZ [Axe R
Portée (mm) 600
Charge maximale (kg) 18
Répétabilité” " (XYZ : mm) (R: 9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 200 400 200 |400
des axes Plage de rotation (°) +/-130 +/-150 +/-360
Mécanisme de Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
décélération Méthode [Moteur vers réducteur de vitesse |Couplage direct
de transmission| Réducteur de vitesse vers sortie |Couplage direct
Sortie servomoteur c.a. (W) 750 [400 [400 [200
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : ¥/s) 7.7 [23 1,7 [920
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg™ (s) 0,57
Moment d'inertie autorisé axe R (kgm?) 1,0
Classe de protection™® Equivalent a IP65 (IEC 60529)
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x20
Tube utilisateur (diamétre extérieur) 26 x3
Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable du robot (m) Standard : 3,5 En option : 5, 10
Poids (kg) (cable du robot non inclus) Axe Z 200 mm : 48, Axe Z 400 mm : 50
*1 Il s'agit de la valeur a une température ambiante constante. (Axes X, Y)

*2  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.

*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

*4  N'utilisez pas les robots dans des endroits ol la section des coudes est directement exposée au jet d'eau. Contactez votre représentant OMRON pour obtenir des informations sur
la structure étanche assurant une protection contre les liquides autres que I'eau.

Controleur

Contréleur Consommation électrique (VA) |(Méthode de fonctionnement

YRC 2500 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Description Modeéle
Portée SCARA : 600 mm, course verticale : 200 mm, charge max. : 18 kg, classe de protection : IP65 R6YXGHP600200YRCR3
Portée SCARA : 600 mm, course verticale : 400 mm, charge max. : 18 kg, classe de protection : IP65 R6YXGHP600400YRCR3

Connecteur pour cablage utilisateur
(N° 1220 utilisables, taille de l'attache du cable : @16 & 18)

Capot avec les capuchons fournis
en cas de non utilisation.

S 0
& < <l 625 HT +00‘021
N == N @90 h7 0,035
Tube utilisateur 1 (6 noir) 2014 N
m N 2,
[Tube ut!l!sateurZ (06 rouge) 75, Boulon M12 pour installation, 4 boulons utilisés g
Tube utilisateur 3 (@6 bleu % ]
260 |16 (e
Remarque. Insérez la fiche fournie en cas de non utilisation. (Taille de la base) @i})‘ 6-M5 x 0,8 Profondeur 11
9% 400 200 201 . . Forme de pote. Craht poston Ges foue Noes NS
63| 128 175 300 durant la rotation du bras) de l'axe etla position de lorigine de 'axe R.
Course Z 1000 S
400 mm [ 97°
Course Z 800 813 (maximum 920 durant la rotation du bras)
00 mm
568
440 476 5 m
Connecteur pour cablage utilisateur
368 3395 @38 (tube d'évacuation d'air) (N° 1420 utiisables,
324 ” Raccordez un tuyau et déployez-le ) taille de Iattache du cable : @16 & 18)
o 2545 jusqu'a un endroit qui n'est pas Capot avec les capuchons
188.74-2 . 219 exposé a ['eau et a la poussié fournis en cas de non utilisation.
' -8 Port de purge de ['air du joint de 'axe X (96 = 11298 -
SN Portde purge de fair du int de faxe Y (3.6) 80 97 »
S 60 Enveloppe de travail du systéme pour droitier
045l o ‘T 0 Borne de masse M4 . 40
22 1 P Py S PPy . " " 0 « Notez que le robot ne peut pas étre utilisé & une
§ 2 I™~__Position d'arrét mécanique I inférieure de l'axe Z Iuge u:!:!saieur; (:g noir, ) b5l | lao position ot Ia bride de Ia base, le Gable du robot,
- . . . - ube utilisateur rouge) la languette et les coudes interférent entre eux
| o 45 Insérez la fiche fournie en cas de non utilisation. Tube utlsateur 3 (06 bleu) dans Fenveloppe de Iravail sirée cidessus.
— « Position d'arrét mécanique de I'axe X : 132 °
Svvoss « Position d'arrét mécanique de l'axe Y : 152 °

200000
o
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OmRrRON

R6YXGP700 SERIE XG — TYPE ETANCHE AUX POUSSIERES ET A L'HUMIDITE

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [AxeZ [Axe R

Portée (mm) 700
Charge maximale (kg) 18
Répétabilité” " (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 300 400 200 |400
des axes Plage de rotation (°) +-130 +/-150 +/-360
Mécanisme de Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
décélération Méthode de  [Moteur vers réducteur de vitesse | Couplage direct

o ! | Réducteur de vitesse vers sortie |Couplage direct
Sortie servomoteur c.a. (W) 750 [400 [400 [200
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : ¥/s) 8,4 [23 17 [920
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg™ (s) 0,52
Moment d'inertie autorisé axe R (kgm?) 1,0
Classe de protection™® Equivalent a IP65 (IEC 60529)
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2 x 20
Tube utilisateur (diameétre extérieur) 6 x 3
Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du cable du robot (m) Standard : 3,5 En option : 5, 10
Poids (kg) (cable du robot non inclus) Axe Z 200 mm : 50, Axe Z 400 mm : 52

*1 Il s'agit de la valeur & une température ambiante constante. (Axes X, Y)

*2  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.

*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

*4  N'utilisez pas les robots dans des endroits ou la section des coudes est directement exposée au jet d'eau. Contactez votre représentant OMRON pour obtenir des informations sur la
structure étanche assurant une protection contre les liquides autres que I'eau.

Contréleur

Controleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement

YRC 2500 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Description Modeéle
Portée SCARA : 700 mm, course verticale : 200 mm, charge max. : 18 kg, classe de protection : IP65 R6YXGP700200YRCR3
Portée SCARA : 700 mm, course verticale : 400 mm, charge max. : 18 kg, classe de protection : IP65 R6YXGP700400YRCR3

Connecteur pour cablage utiisateur
(N° 1420 utilsables, taille de Iattache du cable : 16 a 18)

Capot avec les capuchons fournis
en cas de non utiisation.

) 25 HT D021
0
[®90 h7 0035

4-914
Boulon M12 pour installation, 4 boulons utilisés

e

260 6
(Taille de la base) QB}' 6-MS5 x 0,8 Profondeur 11
105508 Proongeur 11
It T e
90 400 300 201 ) ) orme domoine d faxe 2 A poston s Tous feés 5
Course Z 63| 128 175 (maximum 300 durant la rotation du bras; Forme de pointe deaxe Z ¢ ja position de forigine de Faxe R.
400 mm 1000 —— |
r
I
Course Z | ) .
200mm 800 I 813 920 durant Ia rotation du bras)

568 1
)| = \ |
440 et Y 476 ‘

T 99 Connecteur pour cablage utiisateur
368 2 ] 38 (tube d'évacuation d'air) (N° 1220 utiisables, .
32U W g 339,5 Raccordez un luyau et d&ployeze taille de Iattache du cable : @16 18)
S rul% 101 - 1 2545 jusqua qnlendron‘qui n'est pas Capot avec les capuchons
188.7+/-2 090h7 1219 exposé & 'eau et & la poussiére. - 3 fournis en cas de non utilisation.
_Is Port de purge de [air du joint de laxe X (©6) ||t g }123
N Port de purge de lair du joint de [axe Y (& 6) 80 ' . "
N2 60 Enveloppe de travail du systéme pour droitier
0lg 8 0 Borne de masse M4 D 40
85 Al s e " i " 0 « Notez que le robot ne peut pas étre utilisé a une
% 8 Posttion darrét mécanique & I de laxe Z /{ 7?’5: UI!EZE:U:; }:g ?:"g)e) 25| | 140 position ot Ia bride de la base',‘f\e céble du robot,
O - < . - ube utilisateu U la languette et les coudes interférent entre eux
4%@5 Insérez a fiche fourie en cas de non ulfsation. Tube utiisateur 3 (6 bleu) dans I'enveloppe de travail illustrée ci-dessus.
— + Position d'arrét mécanique de I'axe X : 132 °
R + Position d'arrét mécanique de l'axe Y : 152 °

W W WY
|- |
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OmRON

R6YXGP800 SERIE XG — TYPE ETANCHE AUX POUSSIERES ET A L'HUMIDITE

Caracté
Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 800
Charge maximale (kg) 18
Répétabilité” " (XYZ : mm) (R: 9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 400 400 200 |400
des axes Plage de rotation (°) +/—130 +/—150 +/-360
Mécanisme Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
de décélération  [Méthode Moteur vers réducteur Couplage direct
de transmission  |de vit

Réducteur de vitesse Couplage direct

vers sortie
Sortie servomoteur c.a. (W) 750 400 [400 [200
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : 9/s) 9,2 [23 1,7 [920
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg2 (s) 0,58
Moment d'inertie autorisé axe R (kgm?) 1,0
Classe de protection® Equivalent a IP65 (IEC 60529)
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2 x20
Tube utilisateur (di extérieur) D6 x3

Parameétre de limite de mouvement

1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)

Longueur du cable du robot (m)

Standard : 3,5 En option : 5, 10

Poids (kg) (cable du robot non inclus)

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

*1 Il s'agit de la valeur a une température ambiante constante. (Axes X, Y)

*2  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.

*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

*4  N'utilisez pas les robots dans des endroits ou la section des coudes est directement exposée au jet d'eau. Contactez votre représentant OMRON pour obtenir des informations sur
la structure étanche assurant une protection contre les liquides autres que I'eau.

Controleur

Controleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement

YRC 2500 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide

de communications RS-232C

Références de commande

Description Modele
Portée SCARA : 800 mm, course verticale : 200 mm, charge max. : 18 kg, classe de protection : IP65 R6YXGP800200YRCR3
Portée SCARA : 800 mm, course verticale : 400 mm, charge max. : 18 kg, classe de protection : IP65 R6YXGP800400YRCR3

Connecteur pour cablage utilisateur
(N° 1420 utiisables, taille de 'attache du cable : #16 a 18)

Capot avec les capuchons fournis
en cas de non ulisation.

B < ,
—4 § Nl 25 H7 +0,021
S 090 17 Hoss
0 145 4-014
75 Boulon M12 pour installation, 4 boulons utilisés
260 16
Insérez la fiche fournie en cas de non utilisation. (Taille de la base)
90 400 400 201 Forme de pointe " 117 29as de elaon de phase enire
Course Z 63 128 175 (maximum 300 durant la rotation du bras) delaxez e vetion ae forne e Tme R
400 mm 1000 o
i
Course Z I )
200 mm 800 f 813 (maximum 920 durant
‘ la rotation du bras)
!
‘ 568
440 2 E% 476
I 99 Connecteur pour cablage utlisateur
368 1 1 3395 38 (tube d'évacuation d'air) (N°1a 20 uiisables, )
324 T i s Raccordez un uyau el déployezle 55 taille de lattache du cable : ¢16 4 18)
ol s i 254,5 jusqu'a un endroit qui n'est pas Capot avec les cap
188.74/-2 N - |86]101 : 219 exposé 4 l'eau et a la poussiére. =3/ fournis en cas de non utiisation.
’ gl=l4s ] 990 h7 Port de purge de lair du joint de l'axe X (#6) (s 1 11253
N N g § H =E Port de purge de lair du joint de laxe Y (@ 6) 80 Enveloppe de travail du systéme pour droitier
SRR 60
0 'E § (\T—:}— 0 Bome de masse M4__=% = 40 + Notez que \Ie rgbgt rae Te\f; pas |étre t}ilizé a ubne
2 ~ it 'arrét mécani al émité inféri " il " 0 position ot la bride de la base, le cable du robot,
% 5‘ \“\Posmon d'arrét mécanique a I'extrémité inférieure de l'axe Z ¥ zg: 3:::1::23[ ; (22 ?;:r . bl | lao P lanquete ot les coudes intoerent entre eue
O

lﬁ
I
=

Insérez la fiche fournie en cas de non utilisation.

[lrenian
||\

Tube utiisateur 3 (@6 bleu

dans I'enveloppe de travail illustrée ci-dessus.
« Position d'arrét mécanique de I'axe X : 132 °
« Position d'arrét mécanique de I'axe Y : 152 °
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OmRrRON

R6YXGP900 SERIE XG — TYPE ETANCHE AUX POUSSIERES ET A L'HUMIDITE

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [AxeZ [Axe R
Portée (mm) 900
Charge maximale (kg) 18
Répétabilité” ' (XYZ: mm) (R: 9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 500 400 200 |400
des axes Plage de rotation (°) +/—130 +/—150 +/-360
Mécanisme Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
de décélération  [Méthode Moteur vers réducteur Couplage direct
de tr ission de vit

Réducteur de vitesse Couplage direct

vers sortie
Sortie servomoteur c.a. (W) 750 400 [400 [200
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : ¥/s) 9,9 [23 17 [920
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg2 (s) 0,59
Moment d'inertie autorisé axe R (kgm?) 1,0
Classe de protection” Equivalent a IP65 (IEC 60529)
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2 x 20
Tube utilisateur (diamétre extérieur) 6 x 3

Parameétre de limite de mouvement

1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)

Longueur du cable du robot (m)

Standard : 3,5 En option : 5, 10

Poids (kg) (cable du robot non inclus)

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

*1 Il s'agit de la valeur & une température ambiante constante. (Axes X, Y)
*2  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.
*4  N'utilisez pas les robots dans des endroits ou la section des coudes est directement exposée au jet d'eau. Contactez votre représentant OMRON pour obtenir des informations
sur la structure étanche assurant une protection contre les liquides autres que I'eau.
Contréleur
Controleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement
YRC 2500 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a I'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Description Modele
Portée SCARA : 900 mm, course verticale : 200 mm, charge max. : 18 kg, classe de protection : IP65 R6YXGP900200YRCR3
Portée SCARA : 900 mm, course verticale : 400 mm, charge max. : 18 kg, classe de protection : IP65 R6YXGP900400YRCR3

Connecteur pour cablage utilisateur
(N° 1220 utiisables, taille de I'attache du cable : @16 a 18)

Capot avec les capuchons fournis - 275
en cas de non utiisation. ©
[o2]
t kO o o 0
T o 1N e 1025 H7 st
o b |©90 h7 -0,035
50| 145 4-914 .
75 Boulon M12 pour installation, 4 boulons utilisés N
260 |16 b
. . - (Taille de Ta base) ﬁ@\,\
que. Insérez la fiche fournie en cas de non utilisation. Qg}, 6-M5 x 068 Pru!:nd:ur 1111
BN —
", iti té:
90 400 500 201 ) ' o faxe clla posion ce forgne defare R
Course Z 63] 128 175 (maximum 300 durant la rotation du bras)
400 mm 1000 !,/ ==
!
Course Z i )
200 mm 800 e 813 (maximum 920 durant
/\ la rotation du bras)
£ g
476
440 T Connecteur pour cablage utilisateur
368 i ’ﬂ} 3395 #38 (tube d'évacuation d'air) (N° 1420 utiisables, R
324 i g Raccordez un tuyau ef déployeze ™\ 35 [ {5 laile de Fattache du cable : 168 16)
o it T 2545 jusqu'a un endroit qui n'est pas Capot avec les capuchons
188 7+/-2 NL; 186]101 —1219 exposé & ['eau et a la poussiere. ‘ fournis en cas de non utilisation.
=) § Port de purge de “a_if dU_ 'Pim defaxe X(26) | oK }1298 Enveloppe de travail du systéme pour droitier
f\"‘ ~| Port de purge de lair du joint de laxe Y (#6) 80
| & R = A 60 * Notez que le robot ne peut pas étre utilisé & une
0 §‘§ > - N o 0 Bore de masso M4 - 40 position o Ia bride e la base, le cable du robot,
g Position d'arrét mécanique a l'extrémité inférieure de I'axe Z Tube utlisateur 1 (8 noir) ///5cl | |40 0 la languette et les coudes interférent entre eux
3 3 Tube utlicatenr 2 (36 rouae) e dans I'enveloppe de travail illustrée ci-dessus.
S . . — Tube utilisateur 2 (#6 rouge, o e " A
O ul Insérez la fiche fournie en cas de non utilisation. Tube utisateur 3 (36 bl + Position d'arrét mécanique de l'axe X : 132°
= ube utiisateur 3 (@6 bleu) « Position d'arrét mécanique de I'axe Y : 152 °
T
i 1 (B
115225 m—|
)
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OmRON

R6YXGP1000 SERIE XG - TYPE ETANCHE AUX POUSSIERES ET A L'HUMIDITE

Caract
Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 1000
Charge maximale (kg) 18
Répétabilité” " (XYZ : mm) (R: 9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques |Longueur du bras (mm) 600 400 200 |400
des axes Plage de rotation (°) +/—130 +/—150 +/-360
Mécanisme de Réducteur de vitesse Variateur harmonique Variateur harmonique Vis a billes Variateur harmonique
décélération Méthode de Moteur vers réducteur Couplage direct
tr 1 de vit

Réducteur de vitesse Couplage direct

vers sortie
Sortie servomoteur c.a. (W) 750 400 [400 [200
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : 9/s) 10,6 [23 1,7 [920
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg2 (s) 0,59
Moment d'inertie autorisé axe R (kgm?) 1,0
Classe de protection® Equivalent a IP65 (IEC 60529)
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2 x20
Tube utilisateur (di extérieur) D6 x3

Parameétre de limite de mouvement

1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)

Longueur du cable du robot (m)

Standard : 3,5 En option : 5, 10

Poids (kg) (cable du robot non inclus)

Axe Z 200 mm : 56, axe Z 400 mm : 58

*1 Il s'agit de la valeur a une température ambiante constante. (Axes X, Y)

*2  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.

*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

*4  N'utilisez pas les robots dans des endroits ou la section des coudes est directement exposée au jet d'eau. Contactez votre représentant OMRON pour obtenir des informations
sur la structure étanche assurant une protection contre les liquides autres que I'eau.

Controleur

Controleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement

YRC 2500 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide

de communications RS-232C

Références de commande

Description Modele
Portée SCARA : 1 000 mm, course verticale : 200 mm, charge max. : 18 kg, classe de protection : IP65 R6YXGP1000200YRCR3
Portée SCARA : 1 000 mm, course verticale : 400 mm, charge max. : 18 kg, classe de protection : IP65 R6YXGP1000400YRCR3

Connecteur pour cablage utilisateur
(N° 1420 utilisables, taille de I'attache du cable : @16 & 18)

Capot avec les capuchons fournis 275
en gas de non utillgation o
=8| .
g ~d 025 H7 021
! S ss01n Bs
145 4014 o
|75) Boulon M12 pour installation, 4 boulons utilisés
260 16 .
(Taille de fa base) ,@‘5;\\
@'@) 6-M5 x 0,8 Profondeur 11
MO X0 Proondeur 1
90 400 600 201 romoge "y pas deelatonceprase
Course Z 63[ 128 175 300 durant la rotation du bras) poileda a0 2 15 oo poston b Torgne e 1wt
400 mm 1 000——————==—r—
Course Z I
200 mm 800 f 813 (maximum 920 durant la rotation du bras)
568
440 N "
368 i ! 99 f:b‘(lﬂn?qctze[]ur t;1g>urt]c|ablzage utilisateur
= 395 ©38 (lube dévacuation dair) a0 ulisables,
324 M ] E Raccordez un tuyau et déployez-e\ 35 teile de lattache du cble : #16 4 18)
R T I —2545 jusqu'a un endroit qui n'est pas Capot avec les capuchons fournis
188,7+/-2 == 990 h7 — 219 exposé a l'eau et a la poussiére. en cas de non utilisation.
Port de purge de I'air du joint de 'axe X (@ 6) [[» o 128
Port de purge de l'ir du joint de 'axe Y (2 6) %g Enveloppe de travail du systéme pour droitier
60
0 = 0 Borne de masse M4 N 40 + Notez que le robot ne peut pas étre utilisé & une
il ition ol la bride de la base, le cable du robot,
Position d'arrét mécanique & I'extrémité inférieure de I'axe Z H:e U“:'Sa“?”f; (Q‘g noir) 40 0 mr:;:;fe o conis Moot eare
. N - ube utilisateur 2 (@6 rouge! dans I'enveloppe de travail illustrée ci-dessus.
Insérez a fiche fournie en cas de non utiisation, Tube ufilisateur 3 (@6 bleu « Position d'arrét mécanique de I'axe X : 132°

e T
15 S |2

* Position d'arrét mécanique de l'axe Y : 152 °
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R6YXX1200 seRiE x

OmRrRON

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [AxeZ [Axe R

Portée (mm) 1200

Charge (kg) 50

Répétabilité”’ (XYZ : mm) (R : 9) +/-0,05 +/-0,02 +/-0,005

Ci éristi L du bras (mm) 600 600 400 ----

des axes Plage de rotation (°) +/-125 +/-150 +/-360

M i Rédi de vitesse Engrenage plané Engrenage Vis a billes Variateur harmonique
e A Méthode Moteur vers réducteur de vitesse |Couplage direct Transmission de la courroie Transmission de la courroie

de transmission de transmission de transmission
Réducteur de vitesse vers sortie | Couplage direct

Sortie servomoteur c.a. (W) 900 800 [600 [400

Vitesse (XYZ : m/s) (R : %¥s) 74 [0.75 [600

Durée de cycle standard : avec charge 2 kg2 (s) 0,91

Moment d'inertie autorisé axe R (kgm?) 2,45

Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x20

Tube utilisateur (diamétre extérieur) @6 x 3

Paramétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)

Longueur du cable du robot (m) Standard : 3,5 En option : 5, 10

Poids (kg) (cable du robot non inclus) 124
"1 Il s'agit de la valeur a une température ambiante constante. (Axes X, Y)
*2  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.
Contrdleur

Contréleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement

YRC 2500

de communications RS-232C

Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide

Références de commande

Description

Modele

Portée SCARA : 1 200 mm, course verticale : 400 mm, charge max. : 50 kg.

R6YXX1200400YRCR2

70 800

208 1748

Comecteur D-sub
pou ciblage ulisateur
(" 1220 uisable)

150

140

\

Tube utilisateur 1 (@ 6, noir)
Tube utilisateur 2 (@ 6, rouge)
Tube utilisateur 3 (@ 6, bleu

1168

4-014 boulons

140 112
25 (Taille de la base)

P
4 boulons utisés

i

| 20°\2 2:M4 x 0.7, Pofondeur 10
%] ™ {idem pourTe co1é opposé)

81+/-2

0255%

M16 x 2 Profondeur 25

Course axe Z 400

Tube utlisateur 1 (9 6, noir)

Borne de masse M4

Tube utilisateur 2 (0 6, rouge)

Tube utlisateur 3 (0 6, bleu)

67%

Connecteur D-sub pour cablage utiisateur
(N° 1420 utilsables)

Robots SCARA
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OMRON
R6YXC180 TYPE SALLE BLANCHE

Caractéristiques

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 180
Charge maximale (kg) 1
Répétabilité ' (XYZ : mm) (R : 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques des Longueur du bras (mm) 71 109 100
@XES Plage de rotation (°) +/-120 +/-140 - +/-360
Sortie servomoteur c.a. (W) 50 30 30 30
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : ¥/s) 3,3 0,7 1700
Durée de cycle standard : avec charge 0,1 kg > (s) 0,42
Moment d'inertie autorisé axe RS (kgm?) 0,01
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,1x8
Tube utilisateur (diameétre extérieur) @3 x2
Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du céble du robot (m) Standard : 3,5 En option: 5, 10
Poids (kg) (cable du robot non inclus)™® 6,5
Poids du cable du robot 1,5kg (3,5 m), 2,1 kg (5 m), 4,2 kg (10 m)
Degré de propreté CLASSE 10 (base 0,1 micron)
Air d'admission (N I/min) 30

*1 |l s'agit de la valeur a une température ambiante constante. (Axes X, Y)

*2 Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 100 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 I existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

*4  Le poids total du robot est la somme du poids du corps du robot et le poids du céable.

Contréleur

Controleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement

YRC 500 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Description Modeéle
Portée SCARA : 180 mm, course verticale : 100 mm, charge max. : 1 kg, classe de protection : C10 R6YXC180100YRCRO

Connecteur D-sub pour cébles utilisateur 9 broches 4-07
(Adapté 2 #128)

BT
NI,

<

44 109 7 Plage de fonctionnement du systéme pour gaucher Plage de fonctionnement du systéme pour droitier

484 (Lorsque le bras

/‘\ passe & 510)

335

E
E
g
E
= 223
3 ° Connecteur D-sub pour cables utilisateur 9 broches
= PEy
g £: L 18 (Adapté a #128)
5 2
g E E I I | Tuyau d'admission interne du capot (raccord-union de cloison #8)
£ 55 £ 2| Tuyau d'admission de la section commune des axes X, Y, R
'; K _ =2 P 110 (raccord-union de cloison #6)
IS A |Cache g = Tube utilisateur 2 (raccord-union de cloison 83)
o f 5 g Tubes utilisateur 1 (raccord-union de cloison 03)

g g

8

© dorigine axe 2)

0307 Un 021 3 ‘ 0
-0, Lz_ﬂ,‘ Borne de mise 4 la

terre M3

Le point d'origine de I'axe X
est 0 °+/-5 ° depuis la
surface avant de la base

4-M3 0,5 Profondeur 6
Filetage de l'installation
de I'outil utilisateur

26 _

26

La ligne centrale de la bride d'installation de I'outil utilisateur Position dorigine des axes X et Y
est décalée de +/-5 ° par rapport au point d'origine de I'axe R. Déplacez I'axe dans le sens anti-horaire 4 I'avance depuis la
position ci-dessus lors de I'exécution d'un retour & I'origine.

52



R6YXC220 TYPE SALLE BLANCHE

OmRrRON

Caractéris

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 220
Charge maximale (kg) 1
Répétabilité ' (XYZ : mm) (R : 9) +/-0,01 +/-0,01 +/-0,004
Caractéristiques Longueur du bras (mm) 111 109 100
des axes Plage de rotation (°) +/-120 +/-140 J— +/-360
Sortie servomoteur c.a. (W) 50 30 30 30
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : ¥/s) 3,4 0,7 1700
Durée de cycle standard : avec charge 0,1 kg - (s) 0,45
Moment d'inertie autorisé axe RS (kgm?) 0,01
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,1x8
Tube utilisateur (diameétre extérieur) g3 x2
Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du céble du robot (m) Standard : 3,5 En option : 5, 10
Poids (kg) (cable du robot non inclus)™® 6,5
Poids du cable du robot 1,5kg (3,5 m), 2,1 kg (5 m), 4,2 kg (10 m)
Degré de propreté CLASSE 10 (base 0,1 micron)
Air d'admission (N I/min) 30

*1 Il s'agit de la valeur a une température ambiante constante. (Axes X, Y)

*2 Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 100 mm dans le sens horizontal inversement.

*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

*4  Le poids total du robot est la somme du poids du corps du robot et le poids du céble.

Controleur

Controleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement

YRC 500 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Modeéle
R6YXC220100YRCRO

Description
Portée SCARA : 220 mm, course verticale : 100 mm, charge max. : 1 kg, classe de protection : C10

4-07

Connecteur D-sub pour cables utilisateur 9 broches 15 92 R
4 boulons M6 utiisés pour Finstallation ™

(Adapté a #128)

= qT T
3 | 51
Tubes utilisateur 1 (raccord cannelé 03)
Tubes utilisateur 2 (raccord cannelé #3)

_
i

44 109 111

45 500

(Lorsque le bras
passe a 510)

Plage de fonctionnement du systéme pour gaucher Plage de fonctionnement du systéme pour droitier

484

HP Connecteur D-sub pour cables utilisateur 9 broches
L /(Adapté 2 #1 2 )
Tuyau d'admission interne du capot (raccord-union de cloison @8)

Tuyau d'admission de la section commune des axes X, Y, R
raccord-union de cloison 6)

e
>
&

== coe

110

12 Zone d'installation de I'outil utilisateur

0
030h 7 0021

Course axe 2100

o

Borne de mise

0 =
4-M3x 0,5 Profondeur 6 16 24 _ O10H7 +0015 Profondeur 2 alaterre M3
Filetage de I'nstallation
de Fouti uiisateur F_%‘ 53 1/ 4-M3x 05 Profondeur 6 Le point d'origine de
I'axe X est 0 °+/=5 ° 2
- depuis la surface avant &
&) » de Ia base 5,
9
| L
{3
La ligne centrale de la bride d'installation de I'outil utilisateur
Arrét mécanique axe Z est décalée de +/-5 ° par rapport au point d'origine de I'axe R. :
Position d'origine des axes X et Y

Déplacez I'axe dans le sens anti-horaire a I'avance depuis la
position ci-dessus lors de I'exécution d'un retour & I'origine.

Robots SCARA
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OMRON
R6YXC500 TYPE SALLE BLANCHE

Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 500
Charge maximale (kg) 10
Répétabilité ' (XYZ : mm) (R : 9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,005
Caractéristiques Longueur du bras (mm) 250 250 200 300
des axes Plage de rotation (°) +/-120 +/—142 - +/-360
Sortie servomoteur c.a. (W) 400 200 200 100
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : ¥/s) 4,9 1,7 876
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg2 (s) 0,53
Moment d'inertie autorisé axe RS (kgm?) 0,12
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x 20
Tube utilisateur (diameétre extérieur) 96 x 3
Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du céble du robot (m) Standard : 3,5 En option: 5, 10
Poids (kg) 31
Degré de propreté CLASSE 10%
Air d'admission (N I/min) 60°

*1 |l s'agit de la valeur a une température ambiante constante. (Axes X, Y)

*2  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

*4  Par 1 cf (base 0,1 micron), lors de I'utilisation de I'aspirateur.

*5 La quantité d'admission nécessaire varie en fonction de I'environnement et des conditions d'utilisation.

Controleur

Contréleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement

YRC 1500 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande & distance / Fonctionnement a I'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Description Modele
Portée SCARA : 500 mm, course verticale : 200 mm, charge max. : 10 kg, classe de protection : C10 R6YXC500200YRCR2
Portée SCARA : 500 mm, course verticale : 300 mm, charge max. : 10 kg, classe de protection : C10 R6YXC500300YRCR2

54.5 250 250 1225
Rayonde 47_{ Tubes utilisateur 2 (26 Rouge) &, B
rotation axe R
— Iy, ()
7 | 49
1 ERp
o il Sz
Connecteur D-sub pour cablage utilisateur Tube utisateur 1
(Adapté aux N° 12 20) (@6 Noir) 57 | 13 401
Utilisez un boulon M10 pour I'installation

Course Z 300 mm
876

Course Z 200 mm
kc

2x2-M4x0.7

Profondeur 10
(idem pour le » )
cté opposs) Position d'arrét axe X, Y
g
363 364
a
o : 282
8 —
|k
255412 018 -?),ms Connecteur D-sub pour cablage utilisateur
068 (Adapté aux N° 1.2 20)
090 Joint d'aspiration d'air
§ M12 x 1,75 Profondeur 10 (012 x 3 pes.)
102
—91
% 69
LlJ 53
+ 36
15
0 — )
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R6YXCG600 TYPE SALLE BLANCHE

OmRrRON

Caractéris
Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R

Portée (mm) 600

Charge maximale (kg) 10

Répétabilité ' (XYZ : mm) (R : 9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,005
Caractéristiques Longueur du bras (mm) 350 250 200 300

des axes Plage de rotation (°) +/-120 +/-145 J— +/-360
Sortie servomoteur c.a. (W) 400 200 200 100
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : ¥/s) 5,6 1,7 876
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg2 (s) 0,56

Moment d'inertie autorisé axe RS (kgm?) 0,12

Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x 20

Tube utilisateur (diameétre extérieur) 96 x 3

Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)

Longueur du céble du robot (m) Standard : 3,5 En option : 5, 10

Poids (kg) 33

Degré de propreté CLASSE 10%

Air d'admission (N I/min) 60°
*1 Il s'agit de la valeur a une température ambiante constante. (Axes X, Y)
*2 Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.
*4  Par 1 cf (base 0,1 micron), lors de I'utilisation de I'aspirateur.
*5 La quantité d'admission nécessaire varie en fonction de I'environnement et des conditions d'utilisation.
Contréleur

Controleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement

YRC 1500 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide

de communications RS-232C

Références de commande

Description Modele

Portée SCARA : 600 mm, course verticale : 200 mm, charge max. : 10 kg, classe de protection : C10 R6YXC600200YRCR2
Portée SCARA : 600 mm, course verticale : 300 mm, charge max. : 10 kg, classe de protection : C10 R6YXC600300YRCR2

545 250 350
<47 | Tubes utilisateur 2 (96 Rouge)

Rayon de rotation axe R

94

Connecteur D-sub pour cablage utilisateur
(Adapté aux N° 1.a 20)

Utilisez un boulon M10 pour I'installation

MA

940

Course Z 300 mm

i

Course Z 200 mm

560.9

Position d'arrét mécanique axe X, Y

/
/
71 [

2x2-M4x0,7

Profondeur 10

(idem pour le

c0té opposé) 54 20

4 | }

363

364

(Adapté aux N° 1 a 20)

225,5+/-2 1 0
018 o018
068

090
M12 x 1,75 Profondeur 10

200

300

S—"
W

Connecteur D-sub pour cablage utilisateur

Joint d'aspiration d'air
(012 x 3 pes.)

Robots SCARA

=


("1:1:20578")


OMRON
R6YXC700 TYPE SALLE BLANCHE

Portée (mm) 700

Charge maximale (kg) 20

Répétabilité ' (XYZ : mm) (R : 9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,005
Caractéristiques Longueur du bras (mm) 350 350 200 400
des axes Plage de rotation (°) +/-120 +/-145 - +/-360
Sortie servomoteur c.a. (W) 800 400 400 200
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : ¥/s) 6,7 1,7 600
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg2 (s) 0,57

Moment d'inertie autorisé axe RS (kgm?) 0,32

Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x 20

Tube utilisateur (diameétre extérieur) 96 x 3

Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)

Longueur du céble du robot (m) Standard : 3,5 En option: 5, 10

Poids (kg) 57

Degré de propreté CLASSE 10%

Air d'admission (N I/min) 60°

*1 |l s'agit de la valeur a une température ambiante constante. (Axes X, Y)

*2  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération,

*4  Par 1 cf (base 0,1 micron), lors de I'utilisation de I'aspirateur.

*5 La quantité d'admission nécessaire varie en fonction de I'environnement et des conditions d'utilisation.

Controleur

Contréleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement

YRC 2000 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande & distance / Fonctionnement a I'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Description Modele

Portée SCARA : 700 mm, course verticale : 200 mm, charge max. : 20 kg, Classe de protection : C10 R6YXC700200YRCR2

Portée SCARA : 700 mm, course verticale : 400 mm, charge max. : 20 kg, Classe de protection : C10 R6YXC700400YRCR2
Tubes utilisateur 1 (@6 Noir) Connecteur D-sub pour cablage utilisateur

Tubes utilisateur 3 (96 Bleu) >

Tubes utilisateur 2 (@6 Rouge) (Adapté aux N° 1 & 20)
2
&

58 350 350 147
T7 4 e
. |
Risp) | 12
/ 12
. pos— [T 8o BERE
= S TED Y 1 Tl
. \ i 2
o \ . S e —
Y Rayon de rotation axe R # og o
& & 0 | 80 414
106 93 Utilisez un boulon M12 pour I'installation

MAX

956 T Ny 1020

Course Z 400 mm e R
/ N
/ N\
/ N
/ \
| \
756 // ' A

Course Z 200 mm
683

376 |

r Position d'arrét mécanique axe X, Y
| ] "
| \ = 1 27 Tubes utilisateur 1 (@6 Noir)
- g { o Joint daspiration d'air Tubes utilisateur 2 (96 Rouge)
26412 |2 Ll 02 2, (@12x2pcs) ;] i ubes utiisateur 3 (36 Bleu)
) 180 H ,4 180
09 © NG| | 160
B ) ® 140 140
~ N 97
| M12x 1,75 Profondeur 10 Borne de mise 4 la terre M4|
S il —159
< i 4 o
0 [ — 1 0 0
1195 ggT Joint de sortie (912) Connecteur D-sub pour céblage utilisateur
(Adapté aux N° 12 20)
(174) 1
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R6YXCS800 TYPE SALLE BLANCHE

OmRrRON

Caractéris
Axe X [Axe Y [Axe Z [Axe R
Portée (mm) 800
Charge maximale (kg) 20
Répétabilité ' (XYZ : mm) (R : 9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,005
Caractéristiques Longueur du bras (mm) 450 350 200 400
des axes Plage de rotation (°) +/-120 +/-145 J— +/-360
Sortie servomoteur c.a. (W) 800 400 400 200
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : ¥/s) 73 1,7 600
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg2 (s) 0,57
Moment d'inertie autorisé axe RS (kgm?) 0,32
Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x 20
Tube utilisateur (diameétre extérieur) 96 x 3
Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)
Longueur du céble du robot (m) Standard : 3,5 En option : 5, 10
Poids (kg) 58
Degré de propreté CLASSE 10%
Air d'admission (N I/min) 60°
*1 Il s'agit de la valeur a une température ambiante constante. (Axes X, Y)

Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

Controleur

Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.

Par 1 cf (base 0,1 micron), lors de I'utilisation de I'aspirateur.
La quantité d'admission nécessaire varie en fonction de I'environnement et des conditions d'utilisation.

Controleur Consommation électrique (VA)

Méthode de fonctionnement

YRC 2000

de communications RS-232C

Programmation / Tracé point d'E/S / Commande a distance / Fonctionnement a l'aide

Références de commande

Description Modele
Portée SCARA : 800 mm, course verticale : 200 mm, charge max. : 20 kg, Classe de protection : C10 R6YXC800200YRCR2
Portée SCARA : 800 mm, course verticale : 400 mm, charge max. : 20 kg, Classe de protection : C10 R6YXC800400YRCR2

Tubes utilisateur 1 (@6 Noir)
Tubes utilisateur 2 (96 Rouge)

Connecteur D-sub pour cablage utilisateur

Tubes utilisateur 3 (06 Bley) | (Adapté awxN° 12.20) 2,
58 350 ‘ 450 & 147
\/ & &‘1 ST
B N
| ‘ N\ %! o
R » I @ i 2
. L s T80 g
= o) =
P s N e
€9/ A 7. ‘ &
% Rayon de rotation axe R~ </ N s
% & 70 |80 4014 000000
%6 93 Utlisez un boulon M12

956
Course Z 400 mm

756
Course Z 200 mm

pour linstallation
MA

1020

376

377

Joint d'aspiration d'air

Position d'arrét mécanique axe X, Y

Tubes utilisateur 1 (@6 Noir)

Tubes utilisateur 2 (@6 Rouge)
w0
26+1-2 1 [ 022 50 (@12x2pcs) : \hﬂj Tubes utiisateur 3 (06 Bleu)
290 ® 180 or | 180
s 8- ® 140 L= 140
& §\ M12x1,75 Profondeur 10 g g
° i Borne de mise | lso
2 | i L |, alaterreM4
0 [ b o — 0 0
1195 o Joint de sortie Connecteur D-sub pour céblage utilsateur

(174 L

©12)

(Adapté aux N° 12 20)

Robots SCARA
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OMRON
R6YXC1000A @ TYPE SALLE BLANCHE

Portée (mm) 1000

Charge maximale (kg) 20

Répétabilité ' (XYZ : mm) (R : 9) +/-0,02 +/-0,01 +/-0,005
Caractéristiques Longueur du bras (mm) 550 450 200 400
des axes Plage de rotation (°) +/-120 +/-145 - +/-360
Sortie servomoteur c.a. (W) 800 400 400 200
Vitesse maximale (XYZ : m/s) (R : ¥/s) 8 1,7 600
Durée de cycle standard : avec charge 2 kg2 (s) 0,6

Moment d'inertie autorisé axe RS (kgm?) 0,32

Cablage utilisateur (sq x pcs) 0,2x 20

Tube utilisateur (diameétre extérieur) 96 x 3

Parameétre de limite de mouvement 1. Limite logicielle 2. Arrét mécanique (axes X, Y, Z)

Longueur du céble du robot (m) Standard : 3,5 En option: 5, 10

Poids (kg) 59

Degré de propreté CLASSE 10%

Air d'admission (N I/min) 60°

*1 |l s'agit de la valeur a une température ambiante constante. (Axes X, Y)

*2  Lors d'un déplacement de 25 mm dans le sens vertical et de 300 mm dans le sens horizontal inversement.
*3 Il existe des limites au réglage du coefficient d'accélération.

*4  Par 1 cf (base 0,1 micron), lors de I'utilisation de I'aspirateur.

*5 La quantité d'admission nécessaire varie en fonction de I'environnement et des conditions d'utilisation.

Controleur

Contréleur Consommation électrique (VA) |Méthode de fonctionnement

YRC 2000 Programmation / Tracé point d'E/S / Commande & distance / Fonctionnement a I'aide
de communications RS-232C

Références de commande

Description Modele
Portée SCARA : 1 000 mm, course verticale : 200 mm, charge max. : 20 kg, Classe de protection : C10 R6YXC1000200YRCR2
Portée SCARA : 1 000 mm, course verticale : 400 mm, charge max. : 20 kg, Classe de protection : C10 R6YXC1000400YRCR2

Tubes utilisateur 1 (@6 Noir)
Tubes utilisateur 2 (@6 Rouge)
Tubes utilisateur 3 (06 Bleu)

Connecteur D-sub pour céblage utilisateur
(Adapté aux N° 1 a 20)

%
58 450 550 147
‘\/ 8 5
- i 7 4 ‘ ¢
} s e
g ()| [ooe] 6o e 0
b [ had ! ¥ A El
= \ i ~|
b;;?/ Rayon de rotation axe R g‘ Qi 0%
® 70 | 8 3"7” 4 —
ftilisez un boulon M12
106 Al pour l'installation

956
Course Z 400 mm

756
Course Z 200 mm

MA

1020

376

226+/-2

(174) (]

o Enveloppe de traval maximum
279 . . Tubes utilisateur 1 (6 Noir)
Joint d'aspiration d'air Tubes utlisateur 2 (96 Rouge)
(@12 x 2 pes.)
® 180
=] - ® 140
< Q\ Borne de mise
M12 x 1,75 Profondeur 10 g e o
g | i aptemit
S 4 1o
[ - 1 0
0 }
119, ET Joint de sortie Gonnecteur D-sub pour cblage utiisateur
©12) Adapté aux ° 1320
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OmRrRON

Robots SCARA

érences de commande
Série XG - Type standard

Série Portée |Course Charge |Robot RGU Cable du robot
(mm) |axe Z (kg) Code article du robot Accessoires Longueur (m) |Code article Détachable
(mm) : :
Bride d'outil Arbre ouvert
R6Y XG 120 50 1 R6YXG12050YRCRO Non disponible |Non disponible |Non dis- |2,0 RBYACCX002T1 Non disponible
ponible 35 R6YACCX003T1 Non disponible
5,0 R6YACCX005T1 Non disponible
10,0 R6YACCX010T1 Non disponible
150 50 1 R6YXG15050YRCRO Non disponible |Non disponible |Non dis- |2,0 R6YACCX002T1 Non disponible
ponible 35 R6YACCX003T1 Non disponible
5,0 R6YACCX005T1 Non disponible
10,0 R6YACCX010T1 Non disponible
180 50 1 R6YXG18050YRCRO Non disponible |Non disponible |Non dis- |2,0 R6YACCX002T1 Non disponible
ponible 35 R6YACCX003T1 Non disponible
5,0 R6YACCX005T1 Non disponible
10,0 R6YACCX010T1 Non disponible
220 100 1 R6YXG220100YRCRO Non disponible |Non disponible |Non dis- |3,5 RBYACCX003T2 Non disponible
ponible {50 R6YACCX005T2 Non disponible
10,0 R6YACCX010T2 Non disponible
XGL 250 150 5 R6YXGL250150YRCRO R6YACXGLF R6YACXGLS |[Nondis- |3,5 R6YACCX003XGX [ ]
ponible [5.0 R6YACCX005XGX [
10,0 RBYACCX010XGX [ ]
350 150 5 R6YXGL350150YRCRO R6YACXGLF RBYACXGLS [Nondis- |3,5 RBYACCX003XGX [ ]
ponible 5,0 R6YACCX005XGX [
10,0 RBYACCX010XGX [ ]
400 150 5 R6YXGL400150YRCRO RBYACXGLF RBYACXGLS [Nondis- 3,5 R6YACCX003XGX [ ]
ponible 5,0 R6YACCX005XGX [
10,0 R6YACCX010XGX [ ]
500 150 5 R6YXGL500150YRCRO R6YACXGLF RBYACXGLS [Nondis- |3,5 RBYACCX003XGX [ ]
ponible (50 R6YACCX005XGX D)
10,0 RBYACCX010XGX [ ]
600 150 5 R6YXGL600150YRCRO R6YACXGLF R6YACXGLS |[Nondis- |3,5 R6YACCX003XGX [ ]
ponible 5,0 R6YACCX005XGX D
10,0 RBYACCX010XGX [ ]
XG 500 200 10 R6YXG500200YRCR3 Non disponible |Non disponible |RGU3 |3,5 RBYACCX003XGX [ ]
5,0 R6YACCX005XGX [ ]
10,0 RBYACCX010XGX [ ]
300 10 R6YXG500300YRCR3 Non disponible |Non disponible |RGU3 |3,5 R6YACCX003XGX [ ]
5,0 RBYACCX005XGX [ ]
10,0 R6YACCX010XGX [ ]
600 200 10 R6YXG600200YRCR3 Non disponible |Non disponible |RGU3 |3,5 R6YACCX003XGX [ ]
5,0 RBYACCX005XGX [ ]
10,0 RBYACCX010XGX [ ]
300 10 R6YXG600300YRCR3 Non disponible |Non disponible [RGU3 |3,5 R6YACCX003XGX [ ]
5,0 RBYACCX005XGX [ ]
10,0 RBYACCX010XGX [ ]
XGH 600 200 20 R6YXGH600200YRCR3 Non disponible |Non disponible |RGU3 |3,5 RBYACCX003XGX [ ]
5,0 R6YACCX005XGX [ ]
10,0 RBYACCX010XGX [ ]
400 20 R6YXGH600400YRCR3 Non disponible |Non disponible |RGU3 |3,5 R6YACCX003XGX [ ]
5,0 RBYACCX005XGX [ ]
10,0 R6YACCX010XGX [ ]
XG 700 200 20 R6YXG700200YRCR3 Non disponible |Non disponible |RGU3 |3,5 RBYACCX003XGX [ ]
5,0 R6YACCX005XGX [ ]
10,0 RBYACCX010XGX [ ]
400 20 R6YXG700400YRCR3 Non disponible |Non disponible |[RGU3 |3,5 R6YACCX003XGX [ ]
5,0 R6YACCX005XGX [ ]
10,0 RBYACCX010XGX [ ]
800 200 20 R6YXG800200YRCR3 Non disponible |Non disponible [RGU3 |3,5 R6YACCX003XGX [ ]
5,0 RBYACCX005XGX [ ]
10,0 R6YACCX010XGX [ ]
400 20 R6YXG800400YRCR3 Non disponible |Non disponible |RGU3 |3,5 RBYACCX003XGX [ ]
5,0 R6YACCX005XGX [ ]
10,0 RBYACCX010XGX [ ]

Robots SCARA 5@
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OmRON

Robots SCARA

Série Portée |Course Charge |Robot RGU Cable du robot
(mm) |axeZ (kg) Code article du robot Accessoires Longueur (m) |Code article Détachable
(mm) : :
Bride d'outil Arbre ouvert
R6Y XG 900 200 20 R6YXG900200YRCR3 Non disponible |Non disponible |RGU3 |3,5 R6YACCX003XGX [ ]
5,0 R6YACCX005XGX [ ]
10,0 R6YACCX010XGX [ )
400 20 R6YXG900400YRCR3 Non disponible |Non disponible |[RGU3 |3,5 RBYACCX003XGX [ ]
5,0 R6YACCX005XGX [ ]
10,0 R6YACCX010XGX [ ]
1000 |200 20 R6YXG1000200YRCR3 Non disponible |Non disponible |RGU3 |3,5 R6YACCX003XGX [ )
5,0 R6YACCX005XGX [ )
10,0 R6YACCX010XGX [ ]
400 20 R6YXG1000400YRCR3 Non disponible |Non disponible |RGU3 |3,5 R6YACCX003XGX [ )
5,0 R6YACCX005XGX [ )
10,0 R6YACCX010XGX [ )
Série XG - Type a montage mural
Série Portée |Course Charge Robot RGU Cable du robot
(mm)  laxeZ (kg) Code article du robot Accessoires Longueur (m) [Code article Détachable
(mm) - 7
Bride d'outil |Arbre ouvert
R6Y XGSW |300 150 5 R6YXGSW300150YRCRO RE6YACXGLF |R6YACXGLS |Nondis- |3,5 R6YACCX003XGS Non disponible
ponible (5 R6YACCX005XGS Non disponible
10,0 R6YACCX010XGS Non disponible
400 150 5 R6YXGSW400150YRCRO R6YACXGLF |R6YACXGLS |[Nondis- (3,5 R6YACCX003XGS Non disponible
ponible |5 R6YACCX005XGS Non disponible
10,0 R6YACCX010XGS Non disponible
500 200 10 R6YXGSW500200YRCR3 Non disponible [Non disponible |RGU3 35 R6YACCX003XGS Non disponible
5,0 R6YACCX005XGS Non disponible
10,0 R6YACCX010XGS Non disponible
300 10 R6YXGSW500300YRCR3 Non disponible [Non disponible |RGU3 35 R6YACCX003XGS Non disponible
5,0 R6YACCX005XGS Non disponible
10,0 R6YACCX010XGS Non disponible
600 200 10 R6YXGSW600200YRCR3 Non disponible [Non disponible |RGU3 3,5 R6YACCX003XGS Non disponible
5,0 R6YACCX005XGS Non disponible
10,0 R6YACCX010XGS Non disponible
300 10 R6YXGSW600300YRCR3 Non disponible [Non disponible |RGU3 3,5 R6YACCXO003XGS Non disponible
5,0 R6YACCX005XGS Non disponible
10,0 R6YACCX010XGS Non disponible
700 200 20 R6YXGSW700200YRCR3 Non disponible [Non disponible |RGU3 35 R6YACCX003XGS Non disponible
5,0 R6YACCX005XGS Non disponible
10,0 R6YACCX010XGS Non disponible
400 20 R6YXGSW700400YRCR3 Non disponible [Non disponible |RGU3 3,5 R6YACCX003XGS Non disponible
5,0 R6YACCX005XGS Non disponible
10,0 R6YACCX010XGS Non disponible
800 200 20 R6YXGSW800200YRCR3 Non disponible [Non disponible |RGU3 3,5 R6YACCX003XGS Non disponible
5,0 R6YACCX005XGS Non disponible
10,0 R6YACCX010XGS Non disponible
400 20 R6YXGSW800400YRCR3 Non disponible [Non disponible |RGU3 3,5 R6YACCXO003XGS Non disponible
5,0 R6YACCX005XGS Non disponible
10,0 R6YACCX010XGS Non disponible
900 200 20 R6YXGSW900200YRCR3 Non disponible [Non disponible |RGU3 35 R6YACCX003XGS Non disponible
5,0 R6YACCX005XGS Non disponible
10,0 R6YACCX010XGS Non disponible
400 20 R6YXGSW900400YRCR3 Non disponible [Non disponible |RGU3 35 R6YACCX003XGS Non disponible
5,0 R6YACCX005XGS Non disponible
10,0 R6YACCX010XGS Non disponible
1000 200 20 R6YXGSW1000200YRCR3 Non disponible [Non disponible |RGU3 3,5 R6YACCX003XGS Non disponible
5,0 R6YACCX005XGS Non disponible
10,0 R6YACCX010XGS Non disponible
400 20 R6YXGSW1000400YRCR3 Non disponible [Non disponible |RGU3 3,5 R6YACCX003XGS Non disponible
5,0 R6YACCX005XGS Non disponible
10,0 R6YACCX010XGS Non disponible

60

Références de commande




Robots SCARA

OMmRON

Série XG - Type inverse a montage mural

Série Portée [Course Charge Robot RGU Cable du robot
(mm) ?;%% (kg) Code article du robot Accessoires Longueur (m) [Code article Détachable
Bride d'outil |Arbre ouvert
R6Y XGSU  |300 150 5 R6YXGSU300150YRCRO R6YACXGLF [R6YACXGLS |Nondis- |3,5 R6YACCX003XGS Non disponible
ponible  [5 o R6YACCX005XGS Non disponible
10,0 R6YACCX010XGS Non disponible
400 150 5 R6YXGSU400150YRCRO R6YACXGLF |R6YACXGLS |Nondis- |35 R6YACCX003XGS Non disponible
ponible  [5o RB6YACCX005XGS Non disponible
10,0 R6YACCX010XGS Non disponible
500 200 10 R6YXGSU500200YRCR3 Non disponible [Non disponible [RGU3 3,5 R6YACCX003XGS Non disponible
5,0 R6YACCX005XGS Non disponible
10,0 RBYACCX010XGS Non disponible
300 10 R6YXGSU500300YRCR3 Non disponible [Non disponible [RGU3 3,5 R6YACCX003XGS Non disponible
5,0 R6YACCX005XGS Non disponible
10,0 RBYACCX010XGS Non disponible
600 200 10 R6YXGSU600200YRCR3 Non disponible |Non disponible |RGU3 3,5 R6YACCXO003XGS Non disponible
5,0 RBYACCX005XGS Non disponible
10,0 R6YACCX010XGS Non disponible
300 10 R6YXGSUB00300YRCR3 Non disponible [Non disponible [RGU3 3,5 R6YACCX003XGS Non disponible
5,0 R6YACCX005XGS Non disponible
10,0 R6YACCX010XGS Non disponible
700 200 20 R6YXGSU700200YRCR3 Non disponible [Non disponible [RGU3 3,5 R6YACCX003XGS Non disponible
5,0 R6YACCX005XGS Non disponible
10,0 RBYACCX010XGS Non disponible
400 20 R6YXGSU700400YRCR3 Non disponible [Non disponible [RGU3 3,5 R6YACCX003XGS Non disponible
5,0 R6YACCX005XGS Non disponible
10,0 RBYACCX010XGS Non disponible
800 200 20 R6YXGSU800200YRCR3 Non disponible |Non disponible |RGU3 3,5 R6YACCXO003XGS Non disponible
5,0 R6YACCX005XGS Non disponible
10,0 R6YACCX010XGS Non disponible
400 20 R6YXGSU800400YRCR3 Non disponible [Non disponible [RGU3 3,5 RBYACCX003XGS Non disponible
5,0 R6YACCX005XGS Non disponible
10,0 R6YACCX010XGS Non disponible
900 200 20 R6YXGSU900200YRCR3 Non disponible [Non disponible [RGU3 3,5 R6YACCX003XGS Non disponible
5,0 R6YACCX005XGS Non disponible
10,0 RBYACCX010XGS Non disponible
400 20 R6YXGSU900400YRCR3 Non disponible [Non disponible [RGU3 3,5 R6YACCX003XGS Non disponible
5,0 R6YACCX005XGS Non disponible
10,0 RBYACCX010XGS Non disponible
1000 200 20 R6YXGSU1000200YRCR3 Non disponible |Non disponible |RGU3 3,5 R6YACCXO003XGS Non disponible
5,0 RBYACCX005XGS Non disponible
10,0 R6YACCX010XGS Non disponible
400 20 R6YXGSU1000400YRCR3 Non disponible [Non disponible [RGU3 3,5 RBYACCX003XGS Non disponible
5,0 R6YACCX005XGS Non disponible
10,0 R6YACCX010XGS Non disponible
Série XG - Type Salle blanche
Série Portée [Course |Charge |[Robot RGU Cable du robot
(mm) ?%;? (kg) Code article du robot Accessoires Lon- Code article Détachable
Bride d'outil [Arbre ouvert (9n"1'§“r
R6Y XGLC (250 150 4 R6YXGLC250150YRCRO R6YACXGLF [Non disponible|Non dis- |3,5 RBYACCX003XGCXGP Non
ponible disponible
5,0 R6YACCX005XGCXGP Non
disponible
10,0 RBYACCX010XGCXGP Non
disponible
350 150 4 R6YXGLC350150YRCRO RBYACXGLF [Non disponible|Non dis- |3,5 RBYACCX003XGCXGP Non
ponible disponible
5,0 RBYACCX005XGCXGP Non
disponible
10,0 R6YACCX010XGCXGP Non
disponible
400 150 4 R6YXGLC400150YRCRO RBYACXGLF [Non disponible|Non dis- |3,5 RBYACCX003XGCXGP Non
ponible disponible
5,0 RBYACCX005XGCXGP Non
disponible
10,0 RBYACCX010XGCXGP Non
disponible
500 150 4 R6YXGLC500150YRCRO R6YACXGLF [Non disponible |Non dis- |3,5 R6YACCX003XGCXGP Non
ponible disponible
5,0 R6YACCX005XGCXGP Non
disponible
10,0 RBYACCX010XGCXGP Non
disponible
600 150 4 R6YXGLC600150YRCRO R6YACXGLF [Non disponible|Non dis- |3,5 RBYACCX003XGCXGP Non
ponible disponible
5,0 R6YACCX005XGCXGP Non
disponible
10,0 RBYACCX010XGCXGP Non
disponible
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Série XG - Type étanche aux poussiéres et a I'humidité

Série Portée [Course Charge Robot RGU Cable du robot
(mm) ?;;% (kg) Code article du robot Accessoires Longueur |Code article Détachable
Bride d'outil | Arbre ouvert (m)
R6Y XGLP 250 150 4 R6YXGLP250150YRCRO RBYACXGLF [Non disponible [Non dis- |3,5 R6YACCX003XGCXGP Non disponible
ponible  [5o R6YACCX005XGCXGP Non disponible
10,0 R6YACCX010XGCXGP Non disponible
350 150 4 R6YXGLP350150YRCRO R6YACXGLF  [Non disponible |Non dis- |3,5 R6YACCX003XGCXGP Non disponible
ponible  [5 o R6YACCX005XGCXGP Non disponible
10,0 R6YACCX010XGCXGP Non disponible
400 150 4 R6YXGLP400150YRCRO R6YACXGLF [Non disponible [Non dis- |3,5 R6YACCX003XGCXGP Non disponible
ponible {50 R6YACCX005XGCXGP  [Non disponible
10,0 R6YACCX010XGCXGP Non disponible
500 150 4 R6YXGLP500150YRCRO R6YACXGLF [Non disponible |Non dis- |3,5 R6YACCX003XGCXGP Non disponible
ponible  [5o R6YACCX005XGCXGP Non disponible
10,0 RBYACCX010XGCXGP Non disponible
600 150 4 R6YXGLP600150YRCRO R6YACXGLF  [Non disponible |Non dis- |3,5 R6YACCX003XGCXGP Non disponible
ponible  [50 RB6YACCX005XGCXGP Non disponible
10,0 R6YACCX010XGCXGP Non disponible
XGP 500 200 8 R6YXGP500200YRCR3 Non disponible [Non disponible [RGU3 3,5 R6YACCX003XGCXGP Non disponible
5,0 R6YACCX005XGCXGP Non disponible
10,0 R6YACCX010XGCXGP Non disponible
300 8 R6YXGP500300YRCR3 Non disponible [Non disponible [RGU3 3,5 R6YACCX003XGCXGP Non disponible
5,0 R6YACCX005XGCXGP Non disponible
10,0 R6YACCX010XGCXGP Non disponible
600 200 8 R6YXGP600200YRCR3 Non disponible [Non disponible [RGU3 3,5 R6YACCX003XGCXGP Non disponible
5,0 R6YACCX005XGCXGP Non disponible
10,0 R6YACCX010XGCXGP Non disponible
300 8 R6YXGP600300YRCR3 Non disponible |Non disponible |RGU3 3,5 R6YACCX003XGCXGP Non disponible
5,0 R6YACCX005XGCXGP Non disponible
10,0 R6YACCX010XGCXGP Non disponible
XGHP 600 200 18 R6YXGHP600200YRCR3 Non disponible [Non disponible [RGU3 3,5 R6YACCX003XGCXGP Non disponible
5,0 R6YACCX005XGCXGP Non disponible
10,0 R6YACCX010XGCXGP Non disponible
400 18 R6YXGHP600400YRCR3 Non disponible [Non disponible [RGU3 3,5 R6YACCX003XGCXGP Non disponible
5,0 R6YACCX005XGCXGP Non disponible
10,0 R6YACCX010XGCXGP Non disponible
XGP 700 200 18 R6YXGP700200YRCR3 Non disponible [Non disponible [RGU3 3,5 R6YACCX003XGCXGP Non disponible
5,0 R6YACCX005XGCXGP Non disponible
10,0 R6YACCX010XGCXGP Non disponible
400 18 R6YXGP700400YRCR3 Non disponible |Non disponible |RGU3 3,5 R6YACCX003XGCXGP Non disponible
5,0 R6YACCX005XGCXGP Non disponible
10,0 R6YACCX010XGCXGP Non disponible
800 200 18 R6YXGP800200YRCR3 Non disponible [Non disponible [RGU3 3,5 R6YACCX003XGCXGP Non disponible
5,0 R6YACCX005XGCXGP Non disponible
10,0 R6YACCX010XGCXGP Non disponible
400 18 R6YXGP800400YRCR3 Non disponible [Non disponible [RGU3 3,5 R6YACCX003XGCXGP Non disponible
5,0 R6YACCX005XGCXGP Non disponible
10,0 R6YACCX010XGCXGP Non disponible
900 200 18 R6YXGP900200YRCR3 Non disponible [Non disponible [RGU3 3,5 R6YACCX003XGCXGP Non disponible
5,0 R6YACCX005XGCXGP Non disponible
10,0 R6YACCX010XGCXGP Non disponible
400 18 R6YXGP900400YRCR3 Non disponible |Non disponible |RGU3 3,5 R6YACCX003XGCXGP Non disponible
5,0 R6YACCX005XGCXGP Non disponible
10,0 R6YACCX010XGCXGP Non disponible
1000 200 18 R6YXGP1000200YRCR3 Non disponible [Non disponible [RGU3 3,5 R6YACCX003XGCXGP Non disponible
5,0 R6YACCX005XGCXGP Non disponible
10,0 R6YACCX010XGCXGP Non disponible
400 18 R6YXGP1000400YRCR3 Non disponible [Non disponible [RGU3 3,5 R6YACCX003XGCXGP Non disponible
5,0 R6YACCX005XGCXGP Non disponible
10,0 R6YACCX010XGCXGP Non disponible
Série X - Charge élevée
Série |Portée Course axeZ |Charge Code article du robot RGU Cable du robot
(mm) (mm) (kg) Longueur (m) |Code article Détachable
R6Y XX 1200 400 50 R6YXX1200400YRCR2 |RGU2 3,5 RB6YACCX003XGX [ ]
5,0 R6YACCX005XGX [ ]
10,0 RB6YACCX010XGX [ )
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Série XC - Type Salle blanche

Série |Portée Course axeZ |Charge Code article du robot RGU Cable du robot
(mm) (mm) (kg) Longueur (m) |Code article Détachable
R6Y XC 180 100 1 R6YXC180100YRCRO Non 3,5 R6YACCX003XSXC Non
disponible disponible
5,0 R6YACCX005XSXC Non
disponible
10,0 RBYACCX010XSXC Non
disponible
220 100 1 R6YXC220100YRCRO Non 3,5 R6YACCX003XSXC Non
disponible disponible
5,0 R6YACCX005XSXC Non
disponible
10,0 R6YACCX010XSXC Non
disponible
500 200 10 R6YXC500200YRCR2 RGU2 3,5 R6YACCX003XSXC Non
disponible
5,0 R6YACCX005XSXC Non
disponible
10,0 R6YACCX010XSXC Non
disponible
300 10 R6YXC500300YRCR2 RGU2 3,5 R6YACCX003XSXC Non
disponible
5,0 R6YACCX005XSXC Non
disponible
10,0 R6YACCX010XSXC Non
disponible
600 200 10 R6YXC600200YRCR2 RGU2 3,5 R6YACCX003XSXC Non
disponible
5,0 R6YACCX005XSXC Non
disponible
10,0 RBYACCX010XSXC Non
disponible
300 10 R6YXC600300YRCR2 RGU2 3,5 R6YACCX003XSXC Non
disponible
5,0 R6YACCX005XSXC Non
disponible
10,0 RBYACCX010XSXC Non
disponible
700 200 20 R6YXC700200YRCR2 RGU2 3,5 R6YACCX003XSXC Non
disponible
5,0 R6YACCX005XSXC Non
disponible
10,0 RB6YACCX010XSXC Non
disponible
400 20 R6YXC700400YRCR2 RGU2 3,5 R6YACCX003XSXC Non
disponible
5,0 R6YACCX005XSXC Non
disponible
10,0 R6YACCX010XSXC Non
disponible
800 200 20 R6YXC800200YRCR2 RGU2 3,5 R6YACCX003XSXC Non
disponible
5,0 R6YACCX005XSXC Non
disponible
10,0 RBYACCX010XSXC Non
disponible
400 20 R6YXC800400YRCR2 RGU2 3,5 R6YACCXO003XSXC Non
disponible
5,0 R6YACCX005XSXC Non
disponible
10,0 R6YACCX010XSXC Non
disponible
1000 200 20 R6YXC1000200YRCR2 [RGU2 3,5 R6YACCX003XSXC Non
disponible
5,0 R6YACCX005XSXC Non
disponible
10,0 R6YACCX010XSXC Non
disponible
400 20 R6YXC1000400YRCR2 |RGU2 3,5 R6YACCX003XSXC Non
disponible
5,0 R6YACCX005XSXC Non
disponible
10,0 R6YACCX010XSXC Non
disponible
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Cat. No. I1137E-FR-03

TOUTES LES DIMENSIONS INDIQUEES SONT EN MILLIMETRES.

Pour convertir des millimétres en pouces, multipliez par 0,03937. Pour convertir les grammes en onces, multipliez par 0,03527.

Les produits étant sans cesse améliorés, ces caractéristiques peuvent étre modifiées sans préavis.
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