











LOSUNGEN MIT SYSTEM -

UND ZUKUNFT

Ihre starke Performance und untbertroffene Zuverlassigkeit beweisen Epson
SCARA-Roboter in unterschiedlichen Anwendungen.

Be- und Entladen von Maschinen

Die Erwartungen sind hoch: Trotz hoher Punktgenauig-
keit muss sich der Roboter mdglichst schnell bewegen,
um den geforderten Durchsatz der Anlage zu erreichen.
Beim Be- und Entladen werden die Werkstlcke auf
Paletten, Werkstlcktragern oder Férderbandern defi-
niert oder als Schittgut mit nachfolgender Vereinzelung
der Anlage zugeflihrt und nach dem Prozess weiterge-
geben. Epson SCARAS erledigen diese Aufgaben pra-
zise und zuverlassig im Takt der Maschine.

Montieren und Bestiicken

Manuelle Tatigkeiten bei der Montage und Bestlickung
sind sowohl ineffizient als auch fehleranfallig. Hinzu
kommt, dass die Bewegungen des menschlichen Armes
natirlicherweise eingeschrankt sind. Epson SCARAS
dagegen verfligen durch das optimierte Verhaltnis
zwischen Arm 1 und Arm 2 Uber héchste Bewegungs-
freiheit und kénnen selbst kleinste Bauteile prazise
montieren. Mit ihrer exzellenten Dynamik, den hohen
Einpresskraften/Steifigkeiten und dem guten Verhaltnis
von Eigengewicht und Traglast eignen sich Epson
Roboter ideal flir Montage- und Bestlickungsaufgaben
— selbst bei kleinen LosgréBen.

Verpacken und Palettieren

Moderne Verpackungen setzen ein hohes MafB3 an
Flexibilitat in den Verpackungslinien voraus. Denn es
gilt, immer kirrzere Produktwechselzeiten sicherzustel-
len und eine hohe Prozesssicherheit zu gewahrleisten.
Epson Roboter verpacken und palettieren auch hoch
empfindliche Teile. Mit Conveyor Tracking lassen sich
zudem Teile auf laufenden Foérderbandern direkt vom
Roboter greifen und ablegen. Dabei werden die Objekte
durch eine Kamera oder einen Sensor detektiert.

Testen, Messen und Priifen

Qualitatsprifungen, Messungen, Testlaufe vor Serienfer-
tigung — hier kommt es auf eine préazise Erfassung an.
Mit Epson SCARA-Robotern und dem integrierten
Epson Bildverarbeitungssystem werden diese Aufgaben
auch bei hohen Taktraten bewaltigt. Die universelle
Epson Robotersteuerung RC700-A ist offen fur weitere
Mess- und Prif-Software/Hardware. Zudem erlaubt sie
eine einfache Einbindung u.a. mit Bilderkennungssyste-

men oder Kraft-Momenten-Sensoren anderer Hersteller.

Weicht das Produkt in den vordefinierten Parametern
von den Toleranzwerten ab, wird es friihzeitig als fehler-
haft erkannt und sicher aussortiert.

DAMIT SIE VORHER

WISSEN, WAS SIE

NACHHER BRAUCHEN

Trial & Error — warum nicht? Vor dem Einsatz des Epson SCARA-Roboters in lhrer
Anwendung kénnen Sie risikolos probieren, vergleichen und Ablaufe visualisieren.
Nicht nur in der Designphase, auch bei der Integration und wahrend des Betriebs
lassen sich mit dem kostenlosen Epson RC+ Simulator Zeit und Kosten sparen.

Designphase - einfach planen, Kosten reduzieren

Sie kénnen lhre Roboterzelle schnell und einfach bereits im Vorfeld origi-
nalgetreu planen und die Taktzeit fur Ihre Applikation zuverlassig abschét-
zen. Auf diese Weise wird die Machbarkeit nachgewiesen, bevor auch nur
ein erstes Teil der Anlage gefertigt wird. Spatere Anlagenerweiterungen
lassen sich in der Simulation so vorbereiten, dass die Anlage nur fir die
wirklich notwendigen Dinge stillgelegt werden muss.

Integrationsphase - Integrationszeit verkiirzen,

Schaden vermeiden

Vor der Roboterlieferung erfolgt die Programmvalidierung offline. Damit
kénnen Programme parallel erstellt werden, auch komplexe Bewegungs-
ablaufe lassen sich darstellen und bewerten. Kollisionsrisiken werden

so erkannt und Schaden am Equipment vermieden.

Betriebs- und Wartungsphase - Stillstandzeiten verkiirzen
Fehlersuche oder Programm-Modifikationen kdnnen Sie komfortabel vom
Schreibtisch aus erledigen. Kollisionserkennung, Erreichbarkeitsprifung
und Roboterbewegungen werden im 3D-Layout visualisiert.

Epson RC+ Entwicklungs-
oberflache - leistungsstark,
effizient, intuitiv

Die méchtige Epson RC+ Projekt-
management- und Entwicklungs-
umgebung ist mit ihrer intuitiven
Windows-Bedienoberflache, ihrer
offenen Struktur und der integrier-
ten Bildverarbeitung ideal flr die
unkomplizierte Programmierung
Ihrer Applikationen. Jetzt unterstutzt
Sie dabei zusatzlich eine grafische
3D-Umgebung, die es Ihnen erlaubt,
das Roboterprogramm nahezu
komplett zu simulieren und eine
visualisierte Roboterbewegung zu
erhalten.

Ob SCARA, 6-Achser oder der Epson Spider —
alle Robotertypen und verschiedene Bewe-
gungsablaufe kénnen mit dem Epson RC+
Simulator abgebildet werden.




DAS EPSON PRINZIP: N sk e
GUTES BESSER MACHEN

Anschliisse Epson SCARA G1

Als SCARA-Spezialist ist fur uns die permanente Optimierung jedes Details un-
serer Robotersysteme Anspruch — und Herausforderung. Was Sie davon haben?
Zum Beispiel Wiederholgenauigkeiten, die ihresgleichen suchen. Verbesserte
Flgeeigenschaften. Hohere Einpresskrafte und Geschwindigkeiten. Ein Design,
das sowohl weniger Stérkonturen hat als auch platzsparend ist. Man kdnnte glatt
ins Schwarmen geraten ...

Signalkabel Motorkontrollleuchte

Anschluss fur Anwenderverdrahtung
1x (9-pin-D-sub-Connector)
1x (15-pin-D-sub-Connector)

Powerkabel Bremsldsetaster

Drei Anschlisse fiir Druckluftzufuhr
(1 x@4mmund2x @6 mm)

Der Epson SCARA - perfektes Design mit vielen Vorteilen

Abluftausgang fur

—® Statusleuchte zeigt den Betriebszustand Reinraum-Modelle

der Motoren an Motorkontrollleuchte

Anschluss fur Anwenderverdrahtung

Hochprézise Anwenderverdrahtung Innenliegender Kabelbaum 1x (15-pin-D-sub-Connector)
Kugelrollspindel - 4 Luft/\Vakuum-Leitungen —=e - platzsparend, weniger Stérkonturen

mit optimierter - 24 Signalpunkte - mechanisch unempfindlicher Powerkabel

Spindelsteigung - verschleiBarm - bessere ESD-Abschirmung

Bremslosetaster

Drei Anschlisse flr Druckluftzufuhr
(1 x@4mmund2x @ 6mm)

l—o - hohe Verfligbarkeit
| = Absolute Drehimpulsgeber auf allen Achsen
ﬁ o 48 .

- 21 Bit Auflésung auf eine Motorumdrehung
- hervorragende Wiederholgenauigkeiten

- Uberragende Interpolationseigenschaften

- préazise Geschwindigkeitsregelung

Signalkabel

EPSON

® Profil im Monocoque-Design
- 2,5 mal so steif wie herkdmliche Alu-Gussarme

| - hohere Einpresskrafte
W ‘ - optimierts RGeS R Anschliisse Epson SCARA G6, G10 und G20

Versetzbare Anschlage fur die individuelle me- -wr |
chanische Verkleinerung des Arbeitsbereiches
Verschiedene Z-Achsenléngen
flr unterschiedliche Anwendungen

Anschluss fur Anwenderverdrahtung
1x (9-pin-D-sub-Connector)
1x (15-pin-D-sub-Connector)

Vibrationsarmer Sockel

- produktschonend

- verbesserte Wiederhol- und Absolutgenauigkeit
HarmonicDrive Getriebe - optimierte Fligeeigenschaften
- spielfrei, wartungsarm

- optimierte Fligeeigenschaften

- verbesserte Wiederhol- und Absolutgenauigkeit

Kompakter, platzsparender Montagesockel

Signalkabel Bremsldsetaster

Passbohrungen fiir verbesserte Powerkabel Motorkontrollleuchte

Optional: . commm— Reproduzierbarkeit der Roboterposition

Vertikale Power-/Signalkabel-Abfiihrung direkt unter dem Sockel 3

- kompakt, sauber und sicher im Reinraum ] Vier Anschlusse fur Druckluftzufuhr
- sicher in schmutzigen Umgebungen (IP65-Anwendungen) 2x@4mmund2x @ 6mm)




QUALITAT IST NUN MAL
DAS BESTE REZEPT

Wie alle Epson Robotersysteme zeichnen sich auch
die Epson SCARA der G-Serie durch eine Reihe von
Vorteilen aus. Hochwertige Komponenten garantie-
ren Langlebigkeit und hohe Verfligbarkeit. Auch die
Konstruktion ist auf Zuverlassigkeit ausgerichtet,
angefangen von in der Praxis bewahrten Konstruk-
tionsprinzipien bis hin zu einer einfachen Zugang-
lichkeit aller Komponenten.

Wir bringen es schnell auf den Punkt: Smart Motion

Smart Motion ist das revolutionare Motor Management von Epson, das bei
allen Epson Robotersystemen zum Einsatz kommt. Epson Roboter errei-
chen mit geringerer Vibration wesentlich schneller und préaziser ihre Endlage.
Optimale Positionierung, kurze Zykluszeiten und gréBere Bahntreue — mit
Smart Motion sind Sie auf der wirtschaftlichen Seite!

Position I

Wirtschaftliche und
zukunftsorientierte
Komplettlésung

Alle wichtigen Komponenten kom-
men aus dem Hause Epson, sie
werden in unseren Forschungs-
zentren entwickelt und in unseren
qualitatszertifizierten Produktions-
statten gefertigt. Hard- und Soft-
ware sind perfekt aufeinander
abgestimmt.

Zielposition E—

Epson Roboter
erreicht Zielposition

Epson Roboter —
Herkdmmliche Roboter s
Endlagenregelung

Ubliche Motorregelungen fiihren durch ihr Uberschwingverhalten zu gréBeren Abweichungen.

Zeit

Herkémmlicher Roboter
erreicht Zielposition

Das Resultat: ungenaue Positionierung, schlechtes Interpolationsverhalten und eine héhere Prozess-
zeit. Mit Epson Smart Motion dagegen wird das Uberschwingverhalten minimiert. Selbst bei extremen
Taktzeiten sind die Epson Roboter praziser, produktschonender und kommen schneller auf den Punkt.

EPSON SCARA G-SERIE

FLEXIBLES
STEUERUNGS-
KONZEPT

Die Epson SCARA der G-Serie kdnnen uber den
Epson Controller RC700-A optimal gesteuert werden
und lassen sich nahtlos in Ihre Produktionsprozesse
integrieren

Epson Steuerung RC700-A - eine fiir alles

Diese Steuerung ist ein echtes Universalgenie, denn sie beweist ihre Fa-
higkeiten als stand-alone- und integriertes System. Wird sie zur Multimani-
pulator-Steuerung erweitert, kann die Epson RC700-A dank ihrer offenen
Systemarchitektur mehrere Roboter und verschiedene Peripheriegerate in
einer komplexen Anlage steuern.

Durch die Multitasking-Fahigkeit (48 Multitasks) der RC700-A l&sst sich lhr
System effektiver und weniger fehleranfallig nutzen. Die Synchronisierung
erfolgt Uber Merker schnell und ohne zusétzlichen Verdrahtungsaufwand. RC700-A

Die flexible Steuerung untersttitzt sowohl Conveyor Tracking als auch ver-
schiedenste Bus-Protokolle, Schnittstellen-Erweiterungen sowie die leis-
tungsfahigen Bildverarbeitungssysteme von Epson.

Fur Roboter mit Blickkontakt

Die integrierte Epson Vision Guide 7.0 verfligt Uber eine umfassende Werk-
zeugbibliothek. Mit ihren Funktionen lassen sich zum Beispiel Teile selbst
bei Fertigungsabweichungen und variierenden Lagen zuverlassig erkennen
und prazise positionieren. Darliber hinaus unterstitzt die Bildverarbeitungs-
software Farbkameras und hochauflésende Kameras.

Die Bildverarbeitungssysteme von Epson sind so individuell wie Ihre
Anforderungen. So brauchen Sie beispielsweise flur die Epson Compact
Vision CV2 keinen Rechner flir die Bildverarbeitung Hier lassen sich bis zu 6
GigE-Kameras und 2 USB Kameras, mobil oder stationar anschlieBen. Die
Hochgeschwindigkeitskommunikation erfolgt Uber GigaEthernet.

Teach Pendant TP3

Das mobile Terminal TP3 verfligt tber ein ergonomisches, flaches Gehause
mit einem brillanten, HD-féahigen Display. Schnelle Prozessoren erlauben
anspruchsvolle Visualisierungs- und Bedienanwendungen. TP3

Broschire Epson Steuerungen im PDF-Format

unter: www.epson.de/robots




TECHNISCHE ——— ——
DATEN

Spezifikationen VermaBungen Epson SCARA G1 Vorderansicht _
EPSON SCARA G1-171S | EPSON SCARA G1-221S EPSON SCARA G1-171SZ | EPSON SCARA G1-221SZ G1-171S | G1-221S | G1-1718Z | G1-221SZ
BAUART 4-Achsen, AuBenorientierter horizontaler Gelenkarm 3-Achsen, AuBenorientierter horizontaler Gelenkarm 4-Achsen 4-Achsen 3-Achsen 3-Achsen B
TRAGLAST (kg) nom./max. 0,5/1 (kg) nom./max. 0,5/1,5 AuBenorientierter horizontaler Gelenkarm
REICHWEITE Horizontal (J1+J2) | (mm) 175 (75+100) (mm) 225 (125+100) (mm) 175 (75+100) (mm) 225 (125+100) A (mm) 75 (mm) 125 (mm) 75 (mm) 125 200.8 mm [
Vertikal (J3) (mm) 100 bzw. 80 (Reinraum) | (mm) 100 bzw. 80 (Reinraum) | (mm) 100 bzw. 80 (Reinraum) | (mm) 100 bzw. 80 (Reinraum) B (mm) max. 515 | (mm) max. 545 | (mm)max. 515 | (mm) max. 545 ’ 180,8 mm
Orientierung (J4) | (°) +/-360 (°) +/-360 - - ‘
WIEDERHOL- Horizontal (J1+J2) | (mm) +/-0,005 (mm) +/-0,008 (mm) +/-0,005 (mm) +/-0,008 % r ps = =
ENAUIGKEIT Vertikal -0,01 -0,01 -0,01 -0,01 100,0 104
G UIG e‘ i ? J3) (mm) +/-0,0 (mm) +/-0,0 (mm) +/-0,0 (mm) +/-0,0 Arbeitsbereich Epson SCARA G1 150.5 i 60 b o
Orientierung (J4) | (°) +/-0,01 (°) +/-0,01 - - ’ o 35 [
MASSEN- (kg.m?) nom./max. (kg.m?) nom./max. G1-171S | G1-221s | G1-171sz | G1-221s2 7
= *zeigt Hubweite durch 72,0 +—¢ 1750 mm ¢+ >90
TRAGHEITSMOMENT 0,0003/0,004 0,0003/0,004 - - 4-Achse.n . 4-Il-\chsen 3-Achsen 3-Achsen mechanischen Stopper an 41,5 Platz fiir Kabel
ANWENDERVERKABELUNG elektrisch D-Sub (15-polig + 9-polig) AuBenorientierter horizontaler Gelenkarm
pneumatisch Schldauche (1 x @4 mm und 2x @6 mm) a (mm) 75 (mm) 125 (mm) 75 (mm) 125
Z-ACHSE (mm) @ 8 h7 b-a | (mm) 100 (mm) 100 (mm) 100 (mm) 100 Aufsicht Standard
EINPRESSKRAFT (N) dauerhaft 50 c (mm) 64,3 (mm) 59,6 (mm) 70,9 (mm) 89,2
GEWICHT ko) 8 d | 125° 125° 125° 125° 2080 mm—
STEUERUNG RC700-A e | 140° 152° 185° 135° ol T eg0 |
MANIPULATORAUSFUHRUNG Montagemdglichkeit Boden, Reinraum (ISO3) & ESD f (mm) 60,4 (mm) 52,8 (mm) 69,2 (mm) 82,2 > MO 83,0 J 10?,0
ERHALTLICHE OPTIONEN Langere Kabel (5m/10m/20m), Faltenbalg l \
a Lange des 1. Armes 50+-75-150 6-0 6,5
b Lange des 2. Armes
¢ Arbeitsbereich
Lieferumfang Manipulator-Optionen d Arbeitsbereich der 1. Achse
e Arbeitsbereich der 2. Achse Handflansch
. . i i 8,5
* Epson Roboter und Steuerung ¢ Langere Motor- und Signalkabel (5m/10m/20m) f Bereich des mechanischen Stoppers = e n:":
¢ 1 Epson RC+ Programm-CD ¢ Bellow-Option: 1 Stlick Faltenbalg fur die Montage / l 5
inklusive Simulator an der Z-Achse. Schitzt die Spindel bzw. die Arbeitsbereich G1-171S 1 mm flacher Schnitt @8 h7 Durchmesser Z-Achse
¢ 1 Satz Montagewinkel fur die Umgebung vor Verschmutzungen. ©16 Durchmesser mechanischer Stopper

Robotersteuerung

70 g Fett flr die Z-Achse

1 Satz 3 m Motor- und Signalkabel

1 Stecker fur Not-Aus

1 Stecker flr Standard-E/A

1 Satz Stecker fir die Anwenderverkabelung
1 USB-Programmierkabel |
Handbiicher auf CD Quadratisphier
1 Installations-/Sicherheitshandbuch 3

Detail von S: Position
der Kalibrierungspunkte der
3. und 4. Achse

Diese und weitere Informationen
sowie CAD-Daten finden Sie unter: www.epson.de/robots



TECHNISCHE
DATEN

EPSON SCARA G3

EPSON SCARA G3

Spezifikationen VermaBungen Epson SCARA G3 Vorderansicht
330
EPSON SCARA G3-251S EPSON SCARA G3-301S EPSON SCARA G3-351S G3-251S G3-301S G3-351S lll
EPSON SCARA G3-301S-L EPSON SCARA G3-351S-L A | (mm)120 (mm) 170 (mm) 220 6T B
EPSON SCARA G3-301S-R EPSON SCARA G3-351S-R B | (mm) max. 545 (mm) max. 575 (mm) max. 595 { I
BAUART AuBenorientierter horizontaler Gelenkarm 194,0 mm
394,2
TRAGLAST (kg) nom./max. 1/3 |
REICHWEITE Horizontal (J1+J2) | (mm) 250 (120+130) (mm) 300 (170+130) (mm) 350 (220+130) Arbeitsbereich Epson SCARA G3 ‘ S~
Vertikal (J3) (mm) 150 bzw. 120 (Reinraum) (mm) 150 bzw. 120 (Reinraum) (mm) 150 bzw. 120 (Reinraum) 1005 6,7* 1413 1257) 0 §
A A o o o mm f
QLU Ca) | (hamsey (G =7ea i esy G3-251S | G3-301S | G3-351S | G3-301S-L | G3-301S-R | G3-351S-L | G3-351S-R 150 |1 il
WIEDERHOL- Horizontal (J1+J2) | (mm) +/-0,008 (mm) +/-0,010 (mm) +/-0,010 a (mm) 120 | (mm) 170 | (mm) 220 | (mm) 170 | (mm) 170 | (mm) 220 | (mm) 220 T—%%];—er T ‘
GENAUIGKEIT Vertikal (J3) (mm) +/-0,010 (mm) +/-0,010 (mm) +/-0,010 b-a | (mm)130 | (mm) 130 | (mm) 130 | (mm) 130 | (mm) 130 | (mm) 130 | (mm) 130 _— hor St >90
— o o o mechanischer Stopper
Orientierung (J4) | (°) +/~0,005 () +/-0,005 () nuinee c | (mm)84 | (mm)104,8 (mm)142,3| (mm)120,7| (mm)120,7| (mm) 191,6| (mm) 191,6
MASSEN- (kg.m?) nom./max. (kg.m?) nom./max. (kg.m2) nom./max. ci = = = (mm) 86,8 | (mm) 86,8 | (mm) 100,3| (mm) 100,3
TRAGHEITSMOMENT 0,005/0,05 0,005/0,05 0,005/0,05 o o o o o o o
d 140 140 140 150 125 165 110 Aufsicht Standard
ANWENDERVERKABELUNG elektrisch D-Sub (15-polig) di - - - 125° 150° 110° 165°
pneumatisch Schlduche (1 x @4 mm und 2x @6 mm) - 141° 140° 142° 150° 135° 165° 120° 2-M5 Ty
Z-ACHSE (mm) @ auBen/innen 16 h7 /11 el | - - - 135° 150° 120° 165° 42,5 —A—f169,0 1
EINPRESSKRAFT (N) dauerhaft 150 f (mm) 79,3 | (mm) 96,2 | (mm) 134,2| (mm) 79,5 | (mm) 79,5 | (mm) 97 | (mm) 97 ﬁ S = T T1200 ‘
GEWICHT kg) 14 M1 |- - - (mm) 113,2| (mm) 113,2| (mm) 183 | (mm) 183 1160 mn R S i 220 % 14o 0
STEUERUNG RC700-A ! T S§
MANIPULATORAUSFUHRUNG Montageméglichkeit Boden Montageméglichkeit Boden, Multimount a Linge des 1. Armes 325 67*\ 409
Reinraum (ISO3) & ESD b Linge des 2. Armes 2-M 3 Tiefe 8 184412020 2-09
ERHALTLICHE OPTIONEN Langere Kabel (5m/10m/20m), Tooladapter, Faltenbalge (c, c1) Arbeitsbereich
(d, d1) Arbeitsbereich der 1. Achse
(e, e1) Arbeitsbereich der 2. Achse
f, f1 i i
(f, f1) Bereich des mechanischen Stoppers Aufsicht gebogen
42,5 169,0——+ 2-M5
H H H Tiefe 1
Lieferumfang Manipulator-Optionen Arbeitsbereich G3-351S 12604 | JTefe 10
7z S . ] | 1200 {
Epson Roboter und Steuerung e | angere Motor- und Signalkabel (5m/10m/20m) 116,0 mm ;‘ e ———= 20 % 101 | 140.0
1 Epson RC+ Programm-CD ¢ Tool-Adapter zur einfachen Montage von i H— l
inklusive Simulator Endeffektoren an der Z-Achse 325 lBFY 4-09
¢ 1 Satz Montagewinkel fur die ¢ Bellow-Option: 2 Stlick Faltenbéalge flr die Montage / 2-M 3 Tiefe 8 18441204120 209
Robotersteuerung an der Z-Achse. Schitzt die Spindel bzw. die
e 70 g Fett fir die Z-Achse Umgebung vor Verschmutzungen.
* 1Satz 3 m Motor- und Signalkabel Quadratischar Handflansch
e 1 Stecker flr Not-Aus Arbeitsbereich
" B | Detail von S: Position
* 1 Stecker fir Standard E/A 45,5 mm der Kalibrierungspunkte der
e 1 Satz Stecker fur die Anwenderverkabelung 93,90° | TS 3.und 4. Achse
. \ 90° konisches Loch
e 1 USB-Programmierkabel \ 15 i 18 %0
e Handbucher auf CD p
e 1 Installations-/Sicherheitshandbuch 1mm flacher Schnitt max. @11 Durchgangsbohrung
316 h7
@30

Diese und weitere Informationen
sowie CAD-Daten finden Sie unter: www.epson.de/robots



TECHNISCHE

DATEN

EPSON SCARA G6

Spezifikationen

EPSON SCARA G6-45xS | EPSON SCARA G6-55xS | EPSON SCARA G6-65xS
BAUART AuBenorientierter horizontaler Gelenkarm
TRAGLAST (kg) nom./max. 3/6
REICHWEITE Horizontal (J1+J2) | (mm) 450 (200+250) | (mm) 550 (300+250) | (mm) 650 (400+250)
Vertikal (J3) x=1 180 bzw. 150 (Reinraum und IP54 u. IP65)
x=3 330 bzw. 300 (Reinraum und IP54 u. IP65)
Orientierung (J4) | (°) +/-360 (°) +/-360 (°) +/-360
WIEDERHOL- Horizontal (J1+J2) | (mm) +/-0,015 (mm) +/-0,015 (mm) +/-0,015
GENAUIGKEIT  Vertikal (J3) (mm) +/-0,010 (mm) +/-0,010 (mm) +/-0,010
Orientierung (J4) | (°) +/-0,005 (°) +/-0,005 (°) +/-0,005
MASSEN- (kg.m?) nom./max. (kg.m?) nom./max. (kg.m2) nom./max.
TRAGHEITSMOMENT 0,01/0,12 0,01/0,12 0,01/0,12
ANWENDERVERKABELUNG elektrisch D-Sub (15-polig + 9-polig)
pneumatisch Schlduche (2 x @ 4mm und 2x @ 6 mm)
Z-ACHSE (mm) @ auBen/innen 20 h7/14
EINPRESSKRAFT (N) dauerhaft 150
GEWICHT (kg) 27 Boden (kg) 27 Boden (kg) 28 Boden
MONTAGEART (kg) 27 Decke (kg) 27 Decke (kg) 28 Decke
(kg) 29 Wand (kg) 29 Wand (kg) 29,5 Wand
STEUERUNG RC700-A
MANIPULATORAUSFUHRUNG Montagemdglichkeit Boden, Wand, Decke
Reinraum (ISO3) & ESD, IP Schutzklasse: Standard/IP54/1P65
ERHALTLICHE OPTIONEN Langere Kabel (5m/10m/20m), Tooladapter,
fur Boden- und Deckenmontage: Kabelabgang direkt unterhalb bzw. oberhalb des Sockels
(Power-/Signalkabel und Anwenderverkabelung), External wiring unit, Faltenbalge
Lieferumfang Manipulator-Optionen

Epson Roboter und Steuerung

1 Epson RC+ Programm-CD
inklusive Simulator

1 Satz Montagewinkel fur die
Robotersteuerung

70 g Fett fur die Z-Achse

1 Satz 3 m Motor- und Signalkabel

1 Stecker fur Not-Aus

1 Stecker fur Standard-E/A

1 Satz Stecker fur die Anwenderverkabelung
1 USB-Programmierkabel
Handbulcher auf CD

1 Installations-/Sicherheitshandbuch

e Langere Motor- und Signalkabel (5m/10m/20m)

¢ Tool-Adapter zur einfachen Montage von
Endeffektoren an der Z-Achse

e External wiring unit: Das externe Leerrohr ermdglicht
die saubere Zuflihrung von weiteren Anwenderme-
dien bis nahe an den jeweiligen Endeffektor heran
(empfehlenswert z.B. fUr Fluidleitungen).

¢ Downward cable: Damit lassen sich Motor- und
Signalleitungen durch ein Loch in der Montageplatte
direkt unter dem Manipulator herausfiihren, so dass
Roboterkabel in der Roboterzelle nicht sichtbar sind
(empfehlenswert z.B. fir Reinraum-Anwendungen).

e Bellow-Option: 2 Stiick Faltenbalge fiir die Montage
an der Z-Achse. Schutzt die Spindel bzw. die
Umgebung vor Verschmutzungen.

EPSON SCARA G6

VermaBungen Epson SCARA G6

G6-45xS G6-55xS G6-65xS
A (mm) 200 (mm) 300 (mm) 400
G6-XX1S G6-XX3S
B (mm) 180 (mm) 330
C (mm) 119 (mm) =31
D (mm) 684 (mm) 834
Arbeitsbereich Epson SCARA G6
G6-45xS G6-55xS G6-65xS
a (mm) 200 (mm) 300 (mm) 400
b-a (mm) 250 (mm) 250 (mm) 250
c Z: 0 bis -270 (mm) 134,8
(mm) 161,2 (mm) 232
Z:-270 bis -330 | (mm) 143,5
152° 152° 152°
Z: 0 bis -270 147,5° 147.5° 147,5°
Z:-270 bis -330 | 145°
f (mm) 124,4 (mm) 133,8 (mm) 207,5

Im Z-Bereich: 0 bis —270 mm, der Bereich ist durch den Kollisionsbereich

von Manipulatorkérper und Arm begrenzt.

a Lange des 1. Armes

b Lange des 2. Armes

¢ Arbeitsbereich

d Arbeitsbereich der 1. Achse
e Arbeitsbereich der 2. Achse

f Bereich des mechanischen Stoppers

Arbeitsbereich G6-55xS

Vorderansicht

120+ 4 1,1038
’ T

D
235,5 mm
]
lsa%%r'eus i )
12,2" 7 -
391,0mm B
4,2* 316,5mm 305,0 282,0
' D
C 20,0
|
T
*mechanischer Stopper >90
Platz fiir Kabel
Aufsicht Standard
2-M 5 Tiefe 10
52,0+—+—250,0 mm —¢ Aﬂ—ms,s—
1 g i
)
124,0mm 30 oo%&ﬁ% [1790,0 J 180,0
o / - ‘
@160 T 110——415
2-M 4 Tiefe 11 4-@ 11 15¢+—150 —¢115
l | Handflansch
T
41,8 mm §§ 2
. [ 14 12,2
@4,90° konisches Loch \2——1] 10 Detail von S: Position
15 ) ] 18 30 der Kalibrierungspunkte der
J l 3. und 4. Achse
1mm flacher Schnitt / @14 Durchgangsbohrung
@20 h7
@40

Diese und weitere Informationen
sowie CAD-Daten finden Sie unter: www.epson.de/robots




TECHNISCHE

DATEN

EPSON SCARA G10

Spezifikationen

EPSON SCARA G10-65xS

| EPSON SCARA G10-85xS

BAUART AuBenorientierter horizontaler Gelenkarm
TRAGLAST (kg) nom./max. 5/10
REICHWEITE Horizontal (J1+J2) | (mm) 650 (250+400) | (mm) 850 (450+400)
Vertikal (J3) x=1 180 bzw. 150 (Reinraum und IP54 u. IP65)
x=4 420 bzw. 390 (Reinraum und IP54 u. IP65)
Orientierung (J4) | (°) +/-360 (°) +/-360
WIEDERHOL- Horizontal (J1+J2) | (mm) +/-0,025 (mm) +/-0,025
GENAUIGKEIT  Vertikal (J3) (mm) +/-0,010 (mm) +/-0,010
Orientierung (J4) | (°) +/-0,005 (°) +/-0,005
MASSEN- (kg.m?) nom./max. (kg.m?) nom./max.
TRAGHEITSMOMENT 0,02/0,25 0,02/0,25
ANWENDERVERKABELUNG elektrisch D-Sub (15-polig + 9-polig)
pneumatisch Schlduche (2 x @ 4mm und 2x @ 6 mm)
Z-ACHSE (mm) @ auBen/innen 25 h7/18

EINPRESSKRAFT

(N) dauerhaft 250

GEWICHT (kg) 46 Boden (kg) 48 Boden
MONTAGEART (kg) 46 Decke (kg) 48 Decke

(kg) 51 Wand (kg) 53 Wand
STEUERUNG RC700-A

MANIPULATORAUSFUHRUNG

Montagemdglichkeit Boden, Wand, Decke

Reinraum (ISO3) & ESD, IP Schutzklasse: Standard/IP54/1P65

ERHALTLICHE OPTIONEN Langere Kabel (5m/10m/20m), Tooladapter,
fir Boden- und Deckenmontage: Kabelabgang direkt unterhalb bzw. oberhalb des Sockels
(Power-/Signalkabel und Anwenderverkabelung), External wiring unit, Faltenbalge
Lieferumfang Manipulator-Optionen
¢ Epson Roboter und Steuerung e Langere Motor- und Signalkabel (5m/10m/20m)
¢ 1 Epson RC+ Programm-CD ¢ Tool-Adapter zur einfachen Montage von
inklusive Simulator Endeffektoren an der Z-Achse
¢ 1 Satz Montagewinkel fur die e External wiring unit: Das externe Leerrohr ermdglicht
Robotersteuerung die saubere Zufuhrung von weiteren Anwenderme-
e 70 g Fett fir die Z-Achse dien bis nahe an den jeweiligen Endeffektor heran
¢ 1 Satz 3 m Motor- und Signalkabel (empfehlenswert z.B. fUr Fluidleitungen).
e 1 Stecker fur Not-Aus ¢ Downward cable: Damit lassen sich Motor- und
e 1 Stecker fur Standard-E/A Signalleitungen durch ein Loch in der Montageplatte
e 1 Satz Stecker fur die Anwenderverkabelung direkt unter dem Manipulator herausfiihren, so dass
e 1 USB-Programmierkabel Roboterkabel in der Roboterzelle nicht sichtbar sind
¢ Handbicher auf CD (empfehlenswert z.B. fir Reinraum-Anwendungen).
¢ 1 Installations-/Sicherheitshandbuch e Bellow-Option: 2 Stiick Faltenbalge fiir die Montage

an der Z-Achse. Schutzt die Spindel bzw. die
Umgebung vor Verschmutzungen.

EPSON SCARA G10

VermaBungen Epson SCARA G10

G10-65xS G10-85xS G10-XX1S G10-XX4S
A (mm) 250 (mm) 450
B (mm) 180 (mm) 420
C (mm) 813,5 (mm) 1.053,5
D (mm) 213,5 (mm) -26,5
Arbeitsbereich Epson SCARA G10
G10-65xS G10-85xS
a (mm) 250 (mm) 450
b-a | (mm) 400 (mm) 400
c (mm) 212,4 (mm) 207,8
d 152° 152°
e 152,5° 152,5°
f (mm) 199,4 (mm) 183,3

a Lange des 1. Armes
b Lange des 2. Armes

¢ Arbeitsbereich

d Arbeitsbereich der 1. Achse
e Arbeitsbereich der 2. Achse

f Bereich des mechanischen Stoppers

Arbeitsbereich G10-65xS

Quadratischer

Arbeitsbereich

I
Vorderansicht
Cc
SN w0 | ]
B
485,5 mm 42‘1_Lr
5
D 380,5 mm 363,0
‘ 20,0 |
) T
*mechanischer Stopper >90
Platz fur Kabel
Aufsicht Standard
2-M 8 Tiefe 16
55,5 400,0 mm A 179,0 — /
e Swan.
ST A 200
158,0 mm 30 A 2o 110,0 | 240,0
l ik 1 ) l i

: . ‘
Il

/ @ 200 / 18—+ l19
2-M 4 Tiefe 12 4-016 20 4+—200—+120

[ | Handflansch

T
45,0 mm L‘;j 29
| 14

° Koni 4
@4,90° konisches Loch it

Detail von S: Position

15 M 18 30 der Kalibrierungspunkte der
3. und 4. Achse
1mm flacher Schnitt / l l @18 Durchgangsbohrung
@25h7
39,5

Diese und weitere Informationen
sowie CAD-Daten finden Sie unter: www.epson.de/robots




TECHNISCHE EPSON SCARA G20 EPSON SCARA G20
DATEN

Spezifikationen VermaBungen Epson SCARA G20 Vorderanlsicht
EPSON SCARA G20-85xS | EPSON SCARA G20-A0xS G20-85xS G20-A0xS G20-XX1S G20-XX4S
BAUART AuBenorientierter horizontaler Gelenkarm A (mm) 450 (mm) 600
TRAGLAST (kg) nom./max. 10/20 ¢
REICHWEITE Horizontal (J1+J2) | (mm) 850 (450+400) | (mm) 1.000 (600+400) B (mm) 180 (mm) 420
Vertikal (J3) x=1 180 bzw. 150 (Reinraum und IP54 u. |P65) C (mm) 813,5 (mm) 1.053,5
x=4 420 bzw. 390 (Reinraum und IP54 u. IP65) D (mm) 213,5 (mm) —26.5 _ﬂi
Orientierung (J4) | (°) +/-360 () +/-360
WIEDERHOL- Horizontal (J1+J2) | (mm) +/-0,025 (mm) +/-0,025 45%1—?
GENAUIGKEIT  Vertial (19 (mm) +/-0,010 (mm) +/-0,010 Arbeitsbereich Epson SCARA G20 D 380,5mm 363,0
Orientierung (J4) | (°) +/-0,005 (°) +/-0,005 20,0
MASSEN- (kg.m?) nom./max. (kg.m?) nom./max. G20-85xS G20-A0XxS ‘ 1
TRAGHEITSMOMENT 0,05/0,45 0,05/0,45 a (mm) 450 (mm) 600 mechaniher Stopper ;Iga?z fiir Kabel
ANWENDERVERKABELUNG elektrisch D-Sub (15-polig + 9-polig) b (mm) 400 (mm) 400
pneumatisch Schldauche (2 x @ 4mm und 2x @ 6 mm) c (mm) 207,8 (mm) 307
Z-ACHSE (mm) @ auBen/innen 25 h7/18 d 152° 152° Aufsicht Standard
EINPRESSKRAFT (N) dauerhaft 250 e 152,5° 152,5°
GEWICHT (kg) 48 Boden (kg) 50 Boden f (mm) 183,3 (mm) 285,4 2-M 8 Tiefe 16
MONTAGEART (kg) 48 Decke (kg) 50 Decke 55,5 400,0 mm A 179,0 /
(kg) 53 Wand (kg) 55 Wand a Lange des 1. Armes @ . [
STEUERUNG RC700-A : ;?Sgifsctj)zte:ii: mes 158,0 me 230 W:)) i ;TO,ZOOT’SM,O
MANIPULATORAUSFUHRUNG Montagemdglichkeit Boden, Wand, Decke d Arbeitsbereich der 1. Achse /
Reinraum (ISO3) & ESD, IP Schutzklasse: Standard/IP54/IP65 e Arbeitsbereich der 2. Achse / @200 1181 119
ERHALTLICHE OPTIONEN Langere Kabel (5m/10m/20m), Tooladapter, f Bereich des mechanischen Stoppers 2-M 4 Tiefe 12 4-016. 20442004120
fir Boden- und Deckenmontage: Kabelabgang direkt unterhalb bzw. oberhalb des Sockels
(Power-/Signalkabel und Anwenderverkabelung), External wiring unit, Faltenbélge

Handflansch
| |

1
45,0 mm L?j 29
| 14

Lieferumfang Manipulator-Optionen Arbeitsbereich G20-85xS 04.90° konisches Looh 1] 5 o Kaﬁf:iii:uvnc’;sﬁ;sﬁ?ﬁ
15 ¥ 18 30 3.und 4. Achse
¢ Epson Roboter und Steuerung e Langere Motor- und Signalkabel (5m/10m/20m) - Arom flacher Schnitt /] “
¢ 1 Epson RC+ Programm-CD ¢ Tool-Adapter zur einfachen Montage von @18 Durchgangsbohrung
inklusive Simulator Endeffektoren an der Z-Achse / o2sh7
¢ 1 Satz Montagewinkel fur die e External wiring unit: Das externe Leerrohr ermdglicht / 2385
Robotersteuerung die saubere Zufiihrung von weiteren Anwenderme- /
e 70 g Fett fir die Z-Achse dien bis nahe an den jeweiligen Endeffektor heran
e 1 Satz 3 m Motor- und Signalkabel (empfehlenswert z.B. fUr Fluidleitungen). Quadratiicher
* 1 Stecker fiir Not-Aus * Downward cable: Damit lassen sich Motor- und Arbeitsbareich
e 1 Stecker fur Standard-E/A Signalleitungen durch ein Loch in der Montageplatte “‘x\
* 1 Satz Stecker fur die Anwenderverkabelung direkt unter dem Manipulator herausfiihren, so dass
e 1 USB-Programmierkabel Roboterkabel in der Roboterzelle nicht sichtbar sind \\
¢ Handbicher auf CD (empfehlenswert z.B. fir Reinraum-Anwendungen).
¢ 1 Installations-/Sicherheitshandbuch e Bellow-Option: 2 Stlck Faltenbalge fur die Montage
an der Z-Achse. Schitzt die Spindel bzw. die Diese und weitere Informationen

Umgebung vor Verschmutzungen. sowie CAD-Daten finden Sie unter: www.epson.de/robots



RESSOURCEN

EFFIZIENT EINSETZEN

Weniger Masse, aber mehr Leistung. Ein optimierter Wirkungsgrad. Kompaktes
Design, aber ein groBerer Arbeitsbereich. Wir denken weiter, denn schlieBlich geht
es nicht nur um die Erstinvestition, sondern auch um die Betriebs- bzw. Folgekos-
ten unserer Roboter in Inrer Anwendung. Unser Ziel: Effizienz in jeder Hinsicht.

Mehr Leistung auf weniger Raum Wirtschaftlich -

Ein schlankes Design und die Minimierung von Gewicht flhren zu erheb- auch auf lange Sicht

lichen Einsparungen bei laufenden Betriebskosten. So haben wir beispiels- Durch maximale Zuverlassigkeit, Re-
weise die Hohe unserer G-Serie um 10 % im Vergleich zu den Vorganger- duzierung von Baugruppen und die
modellen reduziert. Durch die Ausfiihrung ohne Schlduche und die innen- Wiederverwendbarkeit der Kompo-

liegende Anwenderverkabelung ist das Design besonders kompakt. nenten wird eine hohe Wertschop-
fung erreicht.

GroBerer Arbeitsbereich

Den Bewegungsraum unserer SCARA-Kinematiken haben wir im Schnitt

um 23 % erweitert. Damit wird der gleiche Arbeitsbereich erzielt wie bei

einem nachstgroBeren Roboter anderer Marken.

Hoéhere Geschwindigkeiten
Die Achs-Geschwindigkeiten konnten wir im Durchschnitt um 20 %
erhdhen, genauso wie die Traglast. Jede Kinematik weist die hdchste

Positioniergenauigkeit in ihrer Klasse auf. _10 0/0
Hoher Wirkungsgrad, optimiertes Verhiltnis +20% Hohe
zwischen zugefiihrter Energie und Traglast Achsenge-

Alle Epson Roboter zeichnen sich durch eine besonders niedrige schwindigkeit

elektrische Leistungsaufnahme aus. Dabei wird die elektrische Ener- —15 0/0
gie so in Bewegungsenergie umgesetzt, dass ein hoher Wirkungs- Gewicht

grad und schnelle Taktzeiten gewahrleistet sind.

EPSON
)
+23% T
VergroBerter ]&
Arbeitsbereich

+20%

Erhdhung der
Traglast

THE GREEN WAY: UMWELT
UND NACHHALTIGKEIT

Umweltschutz besitzt bei Epson eine lange Tradition und ist ein integraler Be-
standteil der Firmenphilosophie. Unser Ziel ist es, den Umwelteinfluss unserer
Produkte zu reduzieren — von der Konzeption bis zum Recycling, von der Auswabhl
der Materialien und Komponenten Uber den Transport bis zur Wiederverwertung.

Energie - und Kosten sparen Okobilanzen

Energie kostet Geld und ist ein echter Wirtschaftsfaktor. Daher verfolgen Seit dem Jahr 2000 erfassen wir die
wir das Ziel, uBerst zuverlassige, ausfallsichere Produkte zu entwickeln, Umwelteinwirkungen einzelner Artikel
die immer weniger Energie bendtigen. Seit 1995 hat Epson ein Umwelt- unseres Fertigungsprogramms.
managementsystem implementiert, dem ein ganzheitlicher Ansatz zugrun- Okobilanzen geben Auskunft dariiber,
de liegt. wie viele Rohstoffe und Energie

ein Produkt wahrend seiner Ferti-
Umweltvision 2050 - unsere Ziele gung, Nutzung und Entsorgung ver-
Mit unserer Umweltvision 2050 setzen wir ein Zeichen. Einer der zentra- braucht und wie viele Emissionen
len Vorsatze ist es, bereits 2050 unseren CO,-AusstoB um 90 % Uber den abgegeben werden.
gesamten Lebenszyklus eines Produkts zu reduzieren. Darliber hinaus
werden wir samtliche Produkte in die Wiederverwertung und in das Recyc- Download Sustainability Report:
ling aufnehmen und engagieren uns zum Schutz der Artenvielfalt. http://global.epson.com/SR/environ-
ment/
Nachhaltig und umweltvertraglich
Im Rahmen unserer Nachhaltigkeits-Initiative haben wir uns zur Einhaltung
hoher ethischer und 6kologischer Standards verpflichtet. Der jahrlich pub-
lizierte ,,Epson Sustainability Report” dokumentiert, wie wir die Umwelt-
vertraglichkeit unserer Produkte und Fertigungsprozesse sicherstellen und
kontinuierlich verbessern.

-
Better Products for a Better Future"




