SCARA seria G

Poznaj site precyzji




Kompaktowe, szybkie
| niezwykle uniwersalne

Dzieki ponad 300 wariantom, dtugosci ramienia od 175 do

1000 mm, udzwigu od 1 do 20 kg oraz szerokiej gamie typow
montazu i klas ochrony rodzina robotow SCARA (Selective
Compliance Assembly Robot Arm) zapewnia wysokg wydajnosc
i niezawodnosc¢, z ktdrej znane sg roboty firmy Epson.
Zaprojektowane do praktycznie dowolnych zastosowan i idealne
do ekonomicznych rozwigzan w zakresie automatyzaciji.

SCARA to my

Firma Epson specjalizuje sie w robotach przegubowych
SCARA od chwili ich wprowadzenia na rynek.

Nasze systemy robotyczne stanowig odzwierciedlenie
dekad bardzo precyzyjnego montazu
mikrokomponentdw. Sg one znane na catym swiecie
dzieki szybkosci, doktadnosci i tatwosci eksploataci.
Jestesmy réwniez zaangazowani w ciggty rozwaj,

np. optymalizacje prawych i lewych ramion, wrzecion
osadzonych na tozyskach kulkowych, sterowania Smart
Motion oraz opracowanie modelu Spider, unikatowego
robota SCARA bez martwej strefy.

Rézne dtugosci ramion i udzwigi
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Zasada SCARA:

Roboty SCARA nieprzypadkowo staty sie synonimem
sukcesu w dziedzinie automatyzaciji. Ich konfiguracja jest
szybka i tatwa, zapewniajg bardzo duze szybkosci oraz

oferujg najlepsze w swojgj klasie czasy cyklow i zakres ruchu.

Dzieki temu doskonale sprawdzajg sie w zastosowaniach
zwigzanych z montazem o wysokiej precyzii.

Roboty SCARA majg cztery tatwo programowane osie, ktére
umozliwiajg manipulowanie w réwnolegtych powierzchniach

planarnych. Cztery stopnie swobody zapewniajg wiekszg
swobode ruchu, zwinnos¢ oraz mozliwosé umieszczania
i taczenia ciezkich tadunkdw we wszystkich orientacjach
poziomych.




Sposob odczytywania nazw serii G

Ponizej podano przyktad przedstawiajgcy sposob odczytywania nazw: G6-553 SW.
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Zasada firmy Epson:
ulepszamy to, co jest doskonate

Jako specjalisci w dziedzinie technologii SCARA nieustannie optymalizujemy
wszystkie szczegodty dla korzysci klientdw. Oferujemy szybkosé, efektywnosé
ruchu, wysoka powtarzalnos¢ i ultraprecyzyjng kontrole sciezki, zapewniajac
maksymalng wydajnos¢ w matych przestrzeniach.
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Zwarta, zajmujgca mato miejsca konstrukcja,
majgca mniej przeszkadzajgcych konturow

Zmniejszona wrazliwos¢ mechaniczna
Ulepszone ekranowanie elektrostatyczne
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Przektadnia Harmonic Drive
Zerowy luz
Ulepszona dokfadnos¢ i powtarzalnos¢ pozycjonowania \
Mate wymiary i niewielka masa

Wysoka niezawodnosc i dtugi okres eksploataciji

Wydtuzona 08 Z do ZastOSOWAN  « cceeccececccecceccocceccecceccecsscsscsscssccsccsscssccscosccsccsccscsscsscsscsscssccsscssssscaccas
wymagajacych wiekszego zakresu ruchu

Technologia Smart Motion firmy Epson: punktowa doktadnosé

Technollogial Smart Motiorj =t iy Easel

Zapewnia WI@KSZQ precyzje Pozycia Konwencjonalny robot

i skutecznosé. Kontrola pozycji docelowe] s
Dzieki niej roboty moga

szybciej i doktadniej

osiggac pozycje docelowe,

jednoczesnie generujgc mnieg;

Szczatkowe drgania

wibracji. Zawsze gdy produkcja
stawia wyzwania, roboty Pozycia V"IN [ VA \ )\ e
Epson osiagaja cel szybciej, docelowa _-A‘hh"-'_'-'l Czas

precyzyjniej i z wiekszg

skutecznoscia. docelowej przez
Osiagniecie celu przez robota firmy Epson konwencjonalnego robota

Osiagniecie pozycji
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Wysoce precyzyjne wrzeciono osadzone na
tozysku kulkowym ze zoptymalizowanym
skokiem wrzeciona

Swiatto wskazujgce stan sterowania i btedu

Absolutne enkodery obrotowe na wszystkich osiach
21-bitowa rozdzielczos¢ dla jednego obrotu silnika

Bardzo wysokie parametry fgczenia

Doskonate parametry interpolacii

Bardzo precyzyjne sterowanie predkoscia

Jednoczesciowa konstrukcja profilu

2,5 raza sztywnigjsze od tradycyjnych ramion z odlewdw aluminiowych
Wysokie sity nacisku

Zoptymalizowane parametry tgczenia

Regulowane ograniczniki ograniczajgce zakres ruchu

Podstawa redukujgca wibracje

Delikatne obchodzenie sig z produktami
Ulepszona powtarzalnosé i absolutna precyzja
Zoptymalizowane parametry tgczenia

Wyposazenie opcjonalne:

Pionowy przewdd zasilajgcy/sygnatowy bezposrednio pod podstawa:
kompaktowe, czyste i bezpieczne w pomieszczeniach sterylnych
Bezpieczenstwo w zanieczyszczonych srodowiskach (zastosowania
klasy IP65)

Kompaktowa, podstawa montazowa o ograniczonych
rozmiarach

Gwintowane otwory poprawiajace
powtarzalnos$¢ pozyciji robota



Nowy wymiar wydajnosci

robotow SCARA

Roboty Epson SCARA odznaczajg sie wysokg wydajnoscia i niezréwnang

niezawodnoscig w zréznicowanych zastosowaniach.

Zatadunek i roztadunek maszyn

Roboty Epson SCARA serii G dzieki zastrzezonej
technologii sterowania Smart Motion zapewniaja
jeszcze wyzsza jakose, szybkose i precyzje
produkcji. Podczas zatadunku/roztadunku palet,
transporteréw, paséw przenosnikéw lub przy
podawaniu recznym roboty Epson SCARA sa

w stanie zapewni¢ bardzo precyzyjne Sledzenie

w celu osiggniecia wysokiej efektywnosci operacii
precyzyjnego uktadania (pick-and-place).

Montaz i umieszczanie

Roboty Epson SCARA nadajg sie doskonale do
zadan zwigzanych z montazem i umieszczaniem,
nawet w przypadku matych partii i podzespotéw.
Wynika to z ich doskonatej dynamiki, duzej sity
nacisku oraz efektywnemu réwnowazeniu ciezaru
wiasnego i udzwigu.

Pakowanie i paletowanie

Nowoczesne metody pakowania wymagajg wysokiego
stopnia elastycznosci, a kluczowe znaczenie ma krotki
czas przezbrojenia. Roboty Epson SCARA moga
pakowad i paletowac bardzo delikatne czesci z niezwykle
duzg szybkoscig. Dzieki sledzeniu ruchu przenosnika
czesci znajdujgce sie na jego pasie moga by¢ chwytane

i zdejmowane bezposrednio przez robota. Sg wykrywane
przez zintegrowang kamere, ktdéra jednoczesnie kieruje
procesem.

Testowanie, pomiary i kontrole

Roboty Epson SCARA wraz ze zintegrowanym
systemem przetwarzania obrazu firmy Epson umozliwiajg
wykonywanie kontroli jakosci, doktadnych pomiaréw

i szybkich przebiegdw probnych przed produkcja

Z precyzyjnym wykrywaniem — nawet w przypadku
krotkich czasow cyklow. Jezeli wstepnie zdefiniowane
parametry produktu odbiegaja od wartosci tolerancii, jest
on wykrywany jako wadliwy na wczesnym etapie i moze
zostac bezpiecznie usuniety.



Kontroler o wysokich parametrach:

Epson RC700-A

Kontroler Epson RC700A reprezentuje nowa generacije tych urzadzen odznaczajacych
sie wysokimi parametrami. Charakteryzuje sie wydajnosciag, otwartg architekturg

i wiodgcg w branzy tatwosciag eksploataciji. Moze dziata¢ autonomicznie lub jako system
zintegrowany. Zostat zaprojektowany w celu sterowania wieloma robotami oraz réznymi
urzadzeniami peryferyjnymi w ztozonych srodowiskach.

Elastyczny kontroler obstuguje zardwno Sledzenie ruchu przenosnika, jak i rézne
protokoty magistrali i rozszerzenia interfejsu.

Zintegrowane oprogramowanie Epson Vision Guide 7.0 umozliwia niezawodne
wykrywanie i umieszczanie czesci, nawet w przypadku odchylen produkcyjnych,
zmiennych pozycji i stabego oswietlenia.
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Wszystko w zasiegu, wszystko w polu
obserwaciji:

Wygodny mobilny uktad sterowania i 10-calowy
wyswietlacz o wysokim kontrascie z pilotem
programowania TP3 zapewniajg tatwos¢ uzycia
operatorom praworecznym i leworecznym.

Szybkie procesory umozliwiajg stosowanie
zaawansowanych aplikacji do wizualizaciji i obstugi.
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Epson SCARA G1:
wydajny | kompaktowy

Roboty SCARA G1 nadajg sie do stosowania w najmniejszych przestrzeniach. Zostaty
zaprojektowane z myslg o precyzyjnych procesach z tolerancjami rzedu tysiecznych czesci

milimetra. Nalezg do nich produkcja uktaddw elektronicznych i obrébka precyzyjna. Dzigki
konstrukgcji z aluminium o wysokiej wytrzymatosci roboty sg niezwykle lekkie.

Epson SCARA G1-171S G1-221S G1-171SZ G1-2215Z
. 4-osiowa, skierowane na zewnatrz poziome ramie 3-osiowa, skierowane na zewnatrz poziome
Konstrukcja .
przegubowe ramie przegubowe

Udzwig 0,5/1 kg (hom./maks.) 0,5/1,5 kg (hom./maks.)

Poziomo (J1+J2) 175 mm (75+100) 225 mm (125+100) 175 mm (75+100) 225 mm (125+100)
Zasi Pionowo (J3) 100/80 mm 100/80 mm 100/80 mm 100/80 mm

9 (pomieszczenie czyste) (pomieszczenie czyste) (pomieszczenie czyste) (pomieszczenie czyste)

Potozenie (J4) +/-360° +/-360° - -

Poziomo (J1+J2) +/-0,005 mm +/-0,008 mm +/-0,005 mm +/-0,008 mm
Powtarzalnos¢ Pionowo (J3) +/-0,01 mm +/-0,01 mm +/-0,01 mm +/-0,01 mm

Potozenie (J4) +/-0,01° +/-0,01° - -

2 2
Moment bezwladnosci 0,0003/0,004 kgm 0,0003/0,004 kgm _ B
nom./maks. nom./maks.

Okablowanie uzytkownika

Elektryczne: ztgcze D-Sub (15-pinowe) i ztacze D-Sub (9-pinowe)
Pneumatyczne: ztgcza doprowadzajgce sprezone powietrze (jedno @ 4 mm i dwa @ 6 mm)

0sZz @8 mm, H7 mm
Sita nacisku Trwata 50 (N)
Masa 8 kg
Kontroler RC700-A

Konstrukcja manipulatora

Opcja montazu na podtodze, pomieszczenie czyste (ISO3) i ESD

Dostepne opcje

Przedtuzone kable zasilajgce i sygnatowe (5 m /10 m / 20 m), mieszki

Zakres dostawy:

Robot Epson i kontroler

Dysk CD z programem Epson RC+ zawierajgcym

symulator

Uchwyt montazowy do kontrolera robota

70 g smaru do osi Z

Opcje manipulatora

Przedtuzone kable zasilajgce i sygnatowe (5 m/ 10 m /20 m)

Opcjonalny mieszek do montazu na osi Z w celu

zabezpieczenia wrzeciona i srodowiska przed

Kabel silnika i sygnatowy o dtugosci 3 m

Wtyczka do zatrzymania awaryjnego

Wityczka dla wejsé i wyjs¢ standardowych

Zestaw wtyczek do kabli uzytkownika

Przewdd USB do programowania

Instrukcje na ptycie CD

Podrecznik instalacji/bezpieczerstwa

8

zanieczyszczeniami



Wymiary robota Epson SCARA G1 Widok z boku
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Obszar roboczy robota Epson SCARA G1

G1-171S G1-221S G1-1718Z G1-2215Z

czteroosiowy czteroosiowy trzyosiowy trzyosiowy

Skierowane na zewnatrz poziome ramig przegubowe

a o 120 i L UZS G Widok z géry, konstrukcja standardowa
b-a 100 mm 100 mm 100 mm 100 mm
28,7 100 208,0
c 64,3 mm 59,6 mm 70,9 mm 89,2 mm A
d 125° 125° 125° 125° 2| & A
e 140° 152° 135° 135°
50 75 s0 0°065
f 60,4 mm 52,8 mm 69,2 mm 82,2 mm
a Dtugosc pierwszego ramienia d Obszar roboczy pierwszej osi
b Dtugos¢ drugiego ramienia e Obszar roboczy drugiej osi
¢ Obszar roboczy f Zakres ogranicznika
mechanicznego
- i S ot St j
Obszar roboczy, G1-171S Reczny kotnierz oA e
‘ ‘ trzeciej i czwartej osi
#’—0—*—1‘ / 4 8,5

16

—4
)
J Srednica osi Z @8 h7

I Srednica ogranicznika mechanicznego @16

Ptaskie wyciecie 1 mm

Kwadratowy

o
o
obszar roboczy —

140

Dodatkowe informacje, w tym dane CAD, sg
dostepne na stronie: www.epson.com/robots



Epson SCARA G3:
tajemnica tkwi w krzywiznach

EPSON

—il ‘
Robot SCARA G3 na mate wymiary przy duzym obszarze roboczym. Ze wzgledu ."I: ”
na to, ze wiele zadan montazowych mozna wykonac tylko w jednym potozeniu | . s o
ramienia, opracowalismy serie Epson G3 z ramieniem zakrzywionym w prawo lub L ;
w lewo. Ta ergonomiczna cecha pozwala zwiekszy¢ maksymalny kwadratowy ] B

obszar roboczy nawet o 40%.

Epson SCARA

G3-301S, G3-3015-L,
G3-301S-R

G3-3515, G3-3515-L,

G3-251 S G3-351S-R

Konstrukcja Skierowane na zewnatrz poziome ramie przegubowe
Udzwig 1/3 kg (hom./maks.) 1/3 kg (hom./maks.)
Poziomo (J1+J2) 250 mm (120+130) 300 mm (170+130) 350 mm (220+130)
. ) 150 lub 120 mm 150 lub 120 mm 150 lub 120 mm
Zasieg Pionowo (J3) . : . . . ;
Polozenie (J4) (pomieszczenie czyste) (pomieszczenie czyste) (pomieszczenie czyste)
+/-360° +/-360° +/-360°
Poziomo (J1+J2) +/-0,008 mm +/-0,010 mm +/-0,010 mm
Powtarzalnos¢ Pionowo (J3) +/-0,010 mm +/-0,010 mm +/-0,010 mm
Potozenie (J4) +/-0,005° +/-0,005° +/-0,005°
* 2
Moment bezwtadnosci 0,005/0,05kgm? (hom./maks.) 0,005/0,05kgm? (nom./maks.) ORISICIOTe”
(nom./maks.)

Okablowanie uzytkownika

Elektryczne: ztgcze D-Sub (15-pinowe)
Pneumatyczne: ztacza doprowadzajgce sprezone powietrze (jedno @ 4 mm i dwa @ 6 mm)

0sZz @ 16 mm, H wewn./zewn. 7 mm/ 11 mm
Sita nacisku Trwata 150 (N)

Masa 14 kg

Kontroler RC700-A

Konstrukcja manipulatora

Opcje montazu na podtodze,

pomieszezenie czyste (1SO3) i ESD Opcja montazu na podtodze, mocowanie uniwersalne

Dostepne opcje

Przedtuzone kable zasilajgce i sygnatowe (5m / 10m / 20 m), mieszki, czujnik sity

Zakres dostawy:

Robot Epson i kontroler

Dysk CD z programem Epson RC+ zawierajgcym

symulator

Uchwyt montazowy do kontrolera robota

70 g smaru do osi Z

Kabel silnika i sygnatowy o dtugosci 3 m

Wtyczka do zatrzymania awaryjnego

Opcje manipulatora
Przedtuzone kable zasilajgce i sygnatowe (5 m/ 10 m /20 m)

Adapter narzedziowy utatwiajgcy instalacje chwytakéw na
osiZ

Opcjonalny mieszek do montazu na osi Z w celu
zabezpieczenia wrzeciona i sSrodowiska przed
zanieczyszczeniami

Czujnik sity firmy Epson zapewniajgcy najwiekszg precyzje
W zastosowaniach ze sterowaniem sitowym

Wityczka dla wejsé i wyjs¢ standardowych

Zestaw wtyczek do kabli uzytkownika

Przewdd USB do programowania

Instrukcje na ptycie CD

Podrecznik instalacji/bezpieczerstwa
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Widok z boku
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Wymiary robota Epson SCARA G3

>90 ‘

Miejsce dla kabli

Widok z gory, konstrukcja standardowa

2-M 5 gtebokos¢ 10

116,0
nN
\j’:

ASZAN)

2-M 3 gtebokos¢ 8

Widok z géry, konstrukcja zakrzywiona

42,5 1800, 2200 169.0 2-M 5 glebokosé 10
126,0
+0,05
G3-251S G3-301S G3-351S pa— _
Q v & _lale
A 120 mm 170 mm 220 mm 2% ﬁoof% SL S
B Maks. 545 mm  Maks. 575 mm  Maks. 595 mm y 67 4-09
120 ‘ L oo™ 2-09
2-M 3 glebokosé 8 18
Obszar roboczy, Epson SCARA G3
G3-251S G3-301S G3-351S G3-301S-L G3-301S-R G3-351S-L G3-351S-R
a 120 mm 170 mm 220 mm 170 mm 170 mm 220 mm 220 mm
b-a 130 mm 130 mm 130 mm 130 mm 130 mm 130 mm 130 mm
c 84 mm 104,8 mm 142,3 mm 120,7 mm 120,7 mm 191,6 mm 191,6 mm
cl - - - 86,8 mm 86,8 mm 100,3 mm 100,3 mm
d 140° 140° 140° 150° 125° 165° 110°
di - - - 125° 150° 110° 165°
e 141° 142° 142° 150° 135° 165° 120°
el - - - 135° 150° 120° 165°
f 79,3 mm 96,2 mm 134,2 mm 79,5 mm 79,5 mm 97 mm 97 mm
1 - - - 113,2 mm 113,2 mm 183 mm 183 mm

a Dtugosc¢ pierwszego ramienia
b Dtugosc¢ drugiego ramienia

Obszar roboczy, G3-351S

¢, ¢l Obszar roboczy
d, d1 Obszar roboczy pierwszej osi

Kwadratowy 3
obszar roboczy

176

e, el Obszar roboczy drugiej osi

f, f1

Reczny kotnierz

@3 Otwor

Zakres ogranicznika mechanicznego

Szczegdt S: pozycja
punktéw kalibragji dla
trzeciej i czwartej osi

stozkowy 90° |

[ 70

It
1

10

[0

Ptaskie wyciecie 1 mm

@16 h7
@30

otwor przelotowy maks. @11

Te i inne informacje, w tym dane CAD, sg
dostepne na stronie: www.epson.com/robots
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Epson SCARA G6:
klasa wydajnosci

Dzieki unikatowej konstrukcji robot SCARA G6 moze wykonywac zadania wymagajgce
zwykle dtugosci ramienia 600 mm, dysponujgac ramieniem o dtugosci tylko 550 mm. Nadaje

sie on doskonale do zastosowan, w ktérych wymagane sg wysoka predkosc i maksymalna
precyzja, takich jak produkcja mechaniczna, operacje precyzyjnego uktadania pick-and-place,

umieszczanie matych komponentéw, dozowanie i podawanie. A n

Epson SCARA

G6-45xS G6-55xS G6-65xS

Konstrukcja Skierowane na zewnatrz poziome ramie przegubowe

Udzwig 3/6 kg (hom./maks.) 0,5/1,5 kg (nom./maks.)
Poziomo (J1+J2) 450 mm (200+250) 550 mm (300+250) 650 mm (400+250)

Zasi Pionowo (J3) x=1 180 lub 150 mm (pomieszczenie czyste, IP54 i IP65)

9 x= 3 330 lub 300 mm (pomieszczenie czyste, IP54 i IP65)

Potozenie (J4) +/-360° +/-360° +/-360°
Poziomo (J1+J2) +/-0,015 mm +/-0,015 mm +/-0,015 mm

Powtarzalnos¢ Pionowo (J3) +/-0,010 mm +/-0,010 mm +/-0,010 mm
Potozenie (J4) +/-0,005° +/-0,005° +/-0,005°

Moment bezwtadnosci

0,01/0,12kg m? (hom./maks.) 0,01/0,12kg m? (nom./maks.) 0,01/0,12kg m? (nom./maks.)

Okablowanie uzytkownika

Elektryczne: ztacze D-Sub (15-pinowe) i ztacze D-Sub (9-pinowe)
Pneumatyczne: ztacza doprowadzajgce sprezone powietrze (jedno @ 4 mm i dwa @ 6 mm)

0sz @ 20 mm, H wewn./zewn. 7 mm / 14 mm
Sita nacisku Trwata 150 (N)
27 kg (mocowanie podtogowe) 27 kg (mocowanie podtogowe) 28 kg (mocowanie podtogowe)
Masa 27 kg (mocowanie sufitowe) 27 kg (mocowanie sufitowe) 28 kg (mocowanie sufitowe)
29 kg (mocowanie scienne) 29 kg (mocowanie scienne) 29,5 kg (mocowanie scienne)
Kontroler RC700-A

Konstrukcja manipulatora

Opcja montazu na podtodze, Scianie, suficie, pomieszczenie czyste (ISO3) i ESD, klasa ochrony IP:
standardowa/IP54/IP65

Dostepne opcje

Przedtuzone kable zasilajgce i sygnatowe (5m / 10m / 20 m), adapter narzedziowy;,
w przypadku montazu podtogowego i sufitowego: wylot kablowy bezposrednio ponizej lub powyzej podstawy
(przewdd zasilajgcy/sygnatowy i okablowanie uzytkownika), zewnetrzny modut okablowania, mieszki, czujnik sity

Zakres dostawy:

Robot Epson i kontroler

Dysk CD z programem Epson RC+ zawierajgcym

symulator

Uchwyt montazowy do kontrolera robota

70 g smaru do osi Z

Kabel silnika i sygnatowy o dtugosci 3 m
Wtyczka do zatrzymania awaryjnego
Wityczka dla wejsé i wyjs¢ standardowych
Zestaw wtyczek do kabli uzytkownika

Przewdd USB do programowania

Instrukcije na ptycie CD

Opcje manipulatora
Przedtuzone kable zasilajgce i sygnatowe (5 m/ 10 m /20 m)
Adapter narzedziowy utatwiajgcy instalacje chwytakdéw na osi Z

Zewnetrzny modut okablowania: zewnetrzny pusty kanat
umozliwia czyste zasilanie dodatkowymi mediami uzytkownika
poszczegdlinych chwytakdw (zalecane w przypadku linii ptyndw)

Skierowany w dot kabel umozliwia poprowadzenie linii silnika

i sygnatowej przez otwodr w ptycie montazowej w taki sposob, ze
kable nie sg widoczne w gniezdzie robota (idealne do zastosowan
W pomieszczeniach czystych)

Opcjonalny mieszek do montazu na osi Z w celu zabezpieczenia
wrzeciona i Srodowiska przed zanieczyszczeniami

Czujnik sity firmy Epson zapewniajgcy najwiekszg precyzje

w zastosowaniach ze sterowaniem sitowym

Podrecznik instalacji/bezpieczenstwa
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Wymiary robota Epson SCARA G6 Widok z boku
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Te i inne informacje, w tym dane CAD, sa
dostepne na stronie: www.epson.com/robots
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Epson SCARA G10: -
szybki | wydajny

Dzieki solidnemu, sztywnemu ramieniu robot Epson SCARA G10 imponuje

niezwykle duzymi szybkosciami i wysokim udzwigiem. Kompaktowy robot G10

zostat zaprojektowany do zastosowan, takich jak montaz ciezkich komponentow,

pakowanie, paletowanie, zatadunek i roztadunek. .

Epson SCARA G10-65xS G10-85xS
Konstrukcja Skierowane na zewnatrz poziome ramie przegubowe
Udzwig 5/10 kg (hom./maks.)
Poziomo (J1+J2) 650 mm (250+400) 850 mm (450+400)
Zasi Pionowo (J3) x=1 180 lub 150 mm (pomieszczenie czyste, IP54 i IP65)
9 x= 4 420 lub 390 mm (pomieszczenie czyste, IP54 i IP65)
Potozenie (J4) +/-360° +/-360°
Poziomo (J1+J2) +/-0,025 mm +/-0,025 mm
Powtarzalnos¢ Pionowo (J3) +/-0,010 mm +/-0,010 mm
Potozenie (J4) +/-0,005° +/-0,005°
Moment bezwtadnosci 0,02/0,25kg m? (nom./maks.) 0,02/0,25 kg m? (nom./maks.)

Elektryczne: ztacze D-Sub (15-pinowe) i ztacze D-Sub (9-pinowe)

Okablowanie uzytkownika Pneumatyczne: ztagcza doprowadzajgce sprezone powietrze (jedno @ 4 mm i dwa @ 6 mm)

0s”Z @ 25 mm, H wewn./zewn. 7 mm / 18 mm
Sita nacisku Trwata 250 (N)
46 kg (mocowanie podtogowe) 48 kg (mocowanie podtogowe)
Masa 46 kg (mocowanie sufitowe) 48 kg (mocowanie sufitowe)
51 kg (mocowanie scienne) 53 kg (mocowanie scienne)
Kontroler RC700-A

Opcja montazu na podtodze, Scianie, suficie, pomieszczenie czyste (ISO3) i ESD, klasa ochrony IP:

Konstrukcja manipulatora standardowa/IP54/IP65

Przedtuzone kable zasilajgce i sygnatowe (5m / 10m / 20 m), adapter narzedziowy,
Dostepne opcje w przypadku montazu podtogowego i sufitowego: wylot kablowy bezposrednio ponizej lub powyzej podstawy
(przewod zasilajgcy/sygnatowy i okablowanie uzytkownika), zewnetrzny modut okablowania, mieszki, czujnik sity

Zakres dostawy: Opcje manipulatora
Robot Epson i kontroler Przedtuzone kable zasilajgce i sygnatowe (5 m/ 10 m /20 m)

Dysk CD z programem Epson RC+ zawierajgcym  Adapter narzedziowy utatwiajgcy instalacje chwytakéw na osi Z

symulator Zewnetrzny modut okablowania: zewnetrzny pusty kanat umozliwia

Uchwyt montazowy do kontrolera robota czyste zasilanie dodatkowymi mediami uzytkownika poszczegdlnych

70 g smaru do osi Z chwytakdw (zalecane w przypadku linii ptyndw)

Skierowany w dot kabel umozliwia poprowadzenie linii silnika

i sygnatowej przez otwodr w ptycie montazowej w taki sposob, ze
Wtyczka do zatrzymania awaryjnego kable nie sg widoczne w gniezdzie robota (idealne do zastosowan
W pomieszczeniach czystych)

Kabel silnika i sygnatowy o dtugosci 3 m

Wityczka dla wejsé i wyjs¢ standardowych
. . Opcjonalny mieszek do montazu na osi Z w celu zabezpieczenia
Zestaw wtyczek do kabli uzytkownika wrzeciona i Srodowiska przed zanieczyszczeniami
Przewod USB do programowania Czujnik sity firmy Epson zapewniajgcy najwiekszg precyzje

Instrukcije na ptycie CD w zastosowaniach ze sterowaniem sitowym

Podrecznik instalacji/bezpieczenstwa
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Wymiary robota Epson SCARA G10

G10-65xS G10-85xS G10-XX1S G10-XX4S
A 250 mm 450 mm - -
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Dodatkowe informacie, w tym dane CAD, sg dostepne na
stronie: www.epson.com/robots

Widok z boku
39,5
ot ok

S )\/ s
Q amn
|
=% & )
0,
B 85 To
5| sf—1lr
o] o =}
20,0
* ogranicznik mechaniczny >90
Miejsce dla kabli
Widok z goéry, konstrukcja
standardowa 2-M 8 glebokosé 16
55,5 400,0 179,0
A

158,0

200,0
240,0

2-M 4 glebokosé 12 4-016 20~ ppg 20
R zZn k h—“ rz Szczegdt S: pozycja
QC y o e punktéw kalibracji dla
trzeciej i czwartej osi
| |
S e — —
s 1 ]
~ [ [ i
@4, otwdr stozkowy 90° T
[ [0 i
0 ol 10 30

f

Ptaskie wyciecie 1mm

Otwor przelotowy @18
@ 25h7
@395

15



3 vyl

Epson SCARA G20: -
wydtuzone ramie
O niezwykie] wytrzymatosci

Robot Epson SCARA G20 nadaje sie do przenoszenia bardzo ciezkich tadunkéw o masie
wynoszacej nawet 20 kg. Dlugoscé ramienia wynoszgca 1000 mm lub 850 mm zapewnia .
pokrycie duzego obszaru roboczego. Dzieki duzemu momentowi bezwtadnosci w osi U bardzo i b
ciezkie tadunki moga by¢ przenoszone szybko i niezawodnie — bez wibracji ramienia robota,

ktdre wystepujg czesto w konkurencyjnych modelach o podobnej dtugosci ramienia.

Epson SCARA G20-85xS G20-A0xS
Konstrukcja Skierowane na zewnatrz poziome ramie przegubowe
Udzwig 10/20 kg (nom./maks.)

Poziomo (J1+J2) 850 mm (450+400) 1000 mm (600+400)

x=1 180 lub 150 mm (pomieszczenie czyste, IP54 i IP65)

Zasieg Pionowo (J3) x= 4 420 lub 390 mm (pomieszczenie czyste, IP54 i IP65)
Potozenie (J4) +/-360° +/-360°
Poziomo J1+J2) +/-0,025 mm +/-0,025 mm
Powtarzalnos¢ Pionowo (J3) +/-0,010 mm +/-0,010 mm
Potozenie (J4) +/-0,005° +/-0,005°
Moment bezwtadnosci 0,05/0,45kg* m? (nom./maks.) 0,05/0,45kg* m? (hnom./maks.)

Elektryczne: ztacze D-Sub (15-pinowe) i ztacze D-Sub (9-pinowe)

Okablowanie uzytkownika Pneumatyczne: ztgcza doprowadzajace sprezone powietrze (jedno @ 4 mm i dwa @ 6 mm)

0sZ @ 25 mm, H wewn./zewn. 7 mm / 18 mm
Sita nacisku Trwata 250 (N)
48 kg (mocowanie podtogowe) 50 kg (mocowanie podtogowe)
Masa 48 kg (mocowanie sufitowe) 50 kg (mocowanie sufitowe)
53 kg (mocowanie scienne) 55 kg (mocowanie Scienne)
Kontroler RC700-A

Opcja montazu na podiodze, Scianie, suficie, pomieszczenie czyste (ISO3) i ESD, klasa ochrony IP:

Konstrukcja manipulatora standardowa/IP54/IP65

Przedtuzone kable zasilajgce i sygnatowe (5m / 10m / 20 m), adapter narzedziowy,
Dostepne opcje w przypadku montazu podtogowego i sufitowego: wylot kablowy bezposrednio ponizej lub powyzej podstawy
(przewdd zasilajgcy/sygnatowy i okablowanie uzytkownika), zewnetrzny modut okablowania, mieszki, czujnik sity

Zakres dostawy: Opcje manipulatora
Robot Epson i kontroler Przedtuzone kable zasilajgce i sygnatowe (5 m/ 10 m /20 m)

Dysk CD z programem Epson RC+ zawierajgcym  Adapter narzedziowy utatwiajgcy instalacje chwytakéw na osi Z

symulator Zewnetrzny modut okablowania: zewnetrzny pusty kanat

Uchwyt montazowy do kontrolera robota umozliwia czyste zasilanie dodatkowymi mediami uzytkownika

70 g smaru do osi Z poszczegdlinych chwytakdw (zalecane w przypadku linii ptyndw)

Skierowany w dot kabel umozliwia poprowadzenie linii silnika

i sygnatowej przez otwodr w ptycie montazowej w taki sposob, ze
Wtyczka do zatrzymania awaryjnego kable nie sg widoczne w gniezdzie robota (idealne do zastosowan
W pomieszczeniach czystych)

Kabel silnika i sygnatowy o dtugosci 3 m

Wityczka dla wejsé i wyjs¢ standardowych
. . Opcjonalny mieszek do montazu na osi Z w celu zabezpieczenia
Zestaw wtyczek do kabli uzytkownika wrzeciona i Srodowiska przed zanieczyszczeniami
Przewod USB do programowania Czujnik sity firmy Epson zapewniajgcy najwiekszg precyzje

Instrukcije na ptycie CD w zastosowaniach ze sterowaniem sitowym

Podrecznik instalacji/bezpieczerstwa
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Wymiary robota Epson SCARA G20
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Dodatkowe informacie, w tym dane CAD, sg dostepne na
stronie: www.epson.com/robots
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Symulacja gniazd robotow

Wiasciwe przygotowanie ma kluczowe znaczenie. Nie ruszajac sie od biurka, mozna
zaplanowac i zwizualizowac¢ wszystkie procedury w procesie produkcji, zweryfikowac
program w trybie offline, a takze rozwigza¢ pojawiajace sie problemy oraz z tatwoscig
wprowadzad zmiany. Symulator Epson RC+ Simulator dostarczany wraz z pakietem
oprogramowania pozwala oszczedzac czas i pienigdze na kazdym etapie projektu.

Etap 1 Etap 2 Etap 3

Projektowanie Integracja Praca i konserwacja

Mozliwos¢ zaplanowania Zakonczenie procesu weryfikacji Rozwigzywanie problemdw

Z wyprzedzeniem petnowymiarowego programu przed dostarczeniem i wprowadzanie zmian w programach
gniazda robota i przetestowania robotéw pozwala jednoczesnie bez potrzeby ruszania sie z miejsca.
oczekiwanego cyklu pracy pozwala tworzy¢ oprogramowanie w systemie Dzieki trojwymiarowemu ukfadowi
przeprowadzi¢ analize wykonalnosci, zdolnym do wyswietlenia i oceny nawet  mozna przeprowadzi¢ wizualizacje
zanim jeszcze powstanie jakakolwiek skomplikowanych ruchéw. Dzieki temu  w zakresie wykrywania kolizji,

czes¢ systemu. W ramach systemu mozna okresli¢ ryzyko kolizji oraz a takze oceny zasiegu czy ruchéw
symulacyjnego mozna zaplanowacd zapobiec uszkodzeniu sprzetu. wykonywanych przez robota.

przyszie rozszerzenia i w rezultacie
zminimalizowac liczbe przestojow.

Jeszcze prostsze projektowanie
dzieki funkcji CAD-to-Point

Funkcja CAD-to-Point
przeksztatca dane CAD na
punkty zrozumiate dla robota.

N
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Informacje o firmie Epson

Firma Epson Robotic Solutions jest jednym z czotowych dostawcéw nowoczesnych systemow
robotycznych cenionych za niezawodnos¢ przez klientdw z catego Swiata. Nasza oferta
obejmuije roboty szescioosiowe, roboty SCARA, roboty poziomu wejsciowego SCARA LS T,
specjalne opracowane przez firme Epson modele robotéw Spider i N2 oraz nowatorski robot
Dual Arm. Oprécz wspomnianych urzgdzen oferujemy wyposazenie do przetwarzania obrazu

i czujnik do pomiaru nacisku Epson do zastosowan wykorzystujgcych site nacisku.

Wszystko to sprawia, ze firma Epson Robotic Solutions moze sie poszczycic jednym
Z najbardziej kompletnych portfolio wysoko precyzyjnych robotéw przemystowych na swiecie,
a to z kolei daje jej pozycje pioniera technologicznego w zakresie inteligentnie sterowanych

procesow automatyzacii.

Pionier technologiczny

1982
Powszechna dostepnosé robotéw Epson SCARA
w Japonii

1986
Pierwszy robot przystosowany do pracy
w pomieszczeniach sterylnych (klasy 1)

1997
Pierwszy kontroler komputerowy

2008
Opracowanie optymalizowanego pod katem prawego
lub lewego ramienia robota SCARA G3

2009

Opracowanie jedynego w swoim rodzaju robota
SCARA Spider, ktérego obszar pracy nie ma
martwych stref

2013

Pierwsze zastosowanie w robotyce czujnikdw Epson
QMEMS® redukujacych wibracje kinematyczne

w konstrukgcji szescioosiowej

2014
Epson Compact Vision CV2: opracowany przez firme
Epson ultraszybki komputer do przetwarzania obrazu

2016

Seria Epson N2: pierwszy na swiecie robot 6-osiowy
ze sktadanym ramieniem, charakteryzujgcy sie
wyjatkowo zwartg konstrukcjg, ktéra zajmuije niewiele
miejsca

2017

Robot Epson Dual Arm z ramionami przypominajacymi

ludzkie rece oraz zintegrowanymi czujnikami, takimi jak
kamery oraz czujniki nacisku i przyspieszenia

Pomoc techniczna przed sprzedazg i po niej

Analiza wykonalnosci gwarantujgca najwyzszy
poziom bezpieczenstwa na etapie planowania
i projektowania

Pomoc techniczna na etapie planowania
i implementaciji

Seminaria wprowadzajace, kursy z dziedziny
programowania/konserwaciji i szkolenie operatorow

Inspekcje i indywidualne plany konserwacii
Infolinia serwisowa i naprawy na miejscu

Centralny magazyn czesci zamiennych
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Epson Industrial Solutions E.9
Center — optymalne rozwigzania
dopasowane do potrzeb klientow W

Zachecamy do zapoznania sie z petng gama robotdw Epson w akcji. Nasi eksperci oferujg pomoc
w opracowaniu, symulowaniu i ulepszaniu zastosowania zwigzanego z automatyzacjg w gniezdzie
warsztatowym. Gniazdo mozna potgczy¢ z uktadami sterowania i siecig za posrednictwem kazdego
tradycyjnego systemu fieldbus. Oprocz tego zapewniamy tez nowoczesne urzadzenia peryferyjne,
takie jak systemy wizyjne i Sledzenia ruchu przenosnika.

Spotkanie z doradca

Telefon
+49 2159 5381800

Poczta elektroniczna
info.rs@epson.de

Epson Deutschland GmbH
Robotic Solutions
Otto-Hahn-Strasse 4
40670 Meerbusch

Telefon: +49 2159 5381800
Faks: +49 2159 5383170

Adres e-mail: info.rs@epson.de
www.epson.de/robots

Epson America Inc. Seiko Epson Corp Epson China Co, Ltd.
www.epsonrobots.com http:/global.epson.com/products/robots/ Www.epson.com.cn/robots/

Epson Europe B.V. Sp. z 0.0. Infolinia: +48 22 295 37 25
Oddziat w Polsce

ul. Bokserska 66 www.epson.pl

02-690 Warszawa

Tel.: +48 22 375 75 00

Faks: +48 22 375 75 01

I
E‘Ei Znaki towarowe oraz zastrzezone znaki towarowe sa wiasnoscia firmy Seiko Epson Corporation lub odpowiednich firm.
< Informacje o produkcie moga ulec zmianie bez uprzedzenia.






