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Spis tresci

Historia robotéw ABB
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Zwiekszone bezpieczenstwo  Poprawa jakosci produktu Wieksza wydajnos¢
Wieksza elastycznos¢ Wieksza produktywnos¢ Wieksza spéjnos¢ produkgji
Redukcja strat Redukcja kosztow operacyjnych

Wszystko zaczeto sie w 1974 roku, kiedy
ABB przedstawito pierwszego kontrolowanego
przez mikroprocesor, napedzanego
elektrycznie robota przemystowego.

(
Bardziej uzyteczne
Z czasem rozwijaliSmy roboty dla réznych przemystow i zastosowan,
przynoszac tym samym korzysci kazdemu, kto w nie inwestowat.
.
Mate roboty Duze roboty o imponujacych udzwigach IRB 360 Flexpicker™
Dla produktéw delikatnych, szybkiej Dla tych zadan, ktére wymagaja Dla superszybkich zadan
i elastycznej pracy. ogromne;j sity i duzych zasiegéw. pobierania i pakowania.
Roboty paletyzujace Roboty spawalnicze
Dla zatadunku palet tak szybko Dla obstuzenia trudno dostepnych
i doktadnie, jak to tylko mozliwe. miejsc oraz dla dostarczenia najwyzszej

jakosci spawow za kazdym razem.
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YuMi jest pierwszym na Swiecie robotem wspotpracujacym.
Reprezentuje najwyzszy poziom kooperacji na poziomie cztowiek-robot:

- rozwigzania uktadu bezpieczenstwa pozwalajg na prace robota
bez wygrodzenia,

- ludzkie proporcje robota poporawiajg wspotprace z cztowiekiem.
(Mozliwos¢ wdrozenia robota w istniejgce przestrzenie,
gdzie pracuje cztowiek),

- stworzony do montazu niewielkich rozmiaréw czesci.

Coraz madrzejsze

Wraz z ulepszeniami sprzetowymi dostarczylismy réwniez
technologie, ktéra jest w stanie "wyczuwac otoczenie"
i dzieki temu pracuje bardziej efektywnie.

Integrated Vision (Zintegrowany system wizyjny)
Mozliwos¢ "widzenia" przez robota

Zintegrowany pakiet Force Control
Robot wyczuwa detal i wie, jakiej sity ma uzy¢,
by perfekcyjnie wykonczy¢ obrabiany przedmiot.

RobotWare

Podstawowe narzedzie zapewnia fatwiejsza
optymalizacje i wysoka elastycznosc.

Ponadprzecietna kontrola ruchu

Przemieszczanie sie z punktu A do punktu B w sposéb
efektywny i szybki robi réznice.

Staja5|@{atw|ejszewu Zy C |u .......................................................................................

Projektowanie matych robotéw dla ré6znych zadan to tylko czes¢ sukcesu.
Wazne jest, by wdrozenie robota do pracy u klienta byto proste i szybkie

Pakiety funkcyjne

Standaryzowane komponenty i design przyspieszaja
uruchomienie pracy robotéw oraz redukuja koszty.

RobotStudio®

Potezne narzedzie do programowania obstugiwane

z komputera PC sprawia, ze programowanie kompleksowych
zadan robotéw jest fatwiejsze niz kiedykolwiek.

PowerPac'i

Dodatki do RobotStudio sprawiaja, ze programowanie
stanowisk zrobotyzowanych dla konkretnych przemystéw
jest naprawde proste.

Utatwione programowanie

Rewolucyjna zmiana ruchéw manualnych
w programy dla robota lakierniczego
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Serwis Robotow ABB

Nasi klienci moga spac spokojnie

Globalny serwis ABB ma swoje siedziby w ponad

100 lokalizacjach, w 53 krajach na catym sSwiecie.

Ponad 1300 dedykowanych specjalistow jest dostepnych,

by SwiadczyC ustugi serwisowe przez 24 godziny na dobe,

7 dni w tygodniu, 365 dni w roku. Kiedykolwiek i gdziekolwiek
potrzebny jest serwis ABB, tam jest on dostepny.

Zapraszamy do zapoznania sie blizej z dostepna ofertg serwisu
oraz do kontaktu z przedstawicielami ABB.

Umowy serwisowe

Kazdy zaktad produkcyjny jest inny. Tak samo zréznicowane
sg potrzeby serwisowe. Dlatego wtasnie ABB przygotowato
dla swoich klientéw petng elastycznos¢ w wyborze ustug
serwisowych. Oczywiscie, do dyspozycji klientdow jest ekspert
ABB, ktéry pomoze wybra¢ odpowiednie dla zaktadu ustugi.

Instalacja i uruchomienie

Istalacja i uruchomienie produktéw i systeméw ABB na
miejscu sg jednymi z podstawowych korzysci. Narzedzie do
symulacji RobotStudio pozwala zredukowac czas potrzebny
na uruchomienie oraz dostarczenie wysokowydajnego
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programu, ktory jest optacalny na kazdym etapie zycia
robota.

Szkolenia

Dzieki profesjonalnie przygotowanym pracownikom ABB
mozna w petni wykorzystac zalety systemoéw zrobotyzowanych
oraz obnizy¢ koszty produkcji. ABB prowadzi osrodki
szkoleniowe na catym swiecie (w tym réwniez w Polsce),

w ktdrych najlepsi specjalisci przekazujg wiedze na temat
obstugi robotéw i systemoéw zrobotyzowanych. Mozliwe jest
réwniez zorganizowanie szkolen na miejscu, u uzytkownika,
na sprzecie dostarczonym przez ABB.



° O
d A/
@ Lokalne Centrum Serwisowe @ o
WV Regionalne Centrum
Dystrybucji Czesci Zamiennych V‘.
Y Gilobalne Centrum Napraw e
i Regeneracji Robotéw

V¥V Lokalne Centrum Napraw
i Regeneracji Robotéw

O Globalna Serwisowa Jednostka °

A Regionalne szkoleniowe centrum Yo
kompetenciji &

/\ Regionalne szkoleniowe centrum ° o
kompetencji - oddziat zamiejscowy ¢

Aby skontaktowac sie z lokalnym Serwisem
ABB, przejdz na strone www.abb.com/robotics
i wybierz kraj.

Czesci zamienne i materialy eksploatacyjne

W ofercie ABB sg oryginalne czesci zamienne oraz materiaty
eksploatacyjne najwyzszej jakosci. Mogag by¢ dostarczone
w trybie ,nowa” lub ,na wymiane”. Wszystkie naprawy
czesci nalezagcych do uzytkownika przeprowadzane sg

z wykorzystaniem oryginalnych podzespotéw. Najwazniejsza
jest przy tym zasada, ze ,niezbedna czesé¢ musi znalez¢ sie
we wiasciwym miejscu i w odpowiednim czasie”. Czesci
zamienne standardowo dostarczane sg w godzinach pracy
uzytkownika, w trzech trybach: standard, transport lotniczy
lub transport awaryjny.

Konserwacja

Program obejmuije regularng profilaktyczng konserwacje
robota, a takze niezbedne narzedzia, czesci zamienne oraz
materiaty potrzebne do przeprowadzenia konserwacji. Biorgc
udziat w programie obstugi technicznej, uzytkownik zawsze
ma bezposredni i nieograniczony dostep do wsparcia ze
strony specjalistow ABB przez telefon lub e-mail. Program ten
zawiera takze opcje ,szybki serwis”, dzieki czemu uzytkownik
nie musi sie martwi¢ o natychmiastowg pomoc.

Naprawy

W przypadku nieoczekiwanego zatrzymania, kiedy produkcje
trzeba przywrdci¢ maksymalnie szybko, Serwis ABB
gwarantuje catodobowy dostep do wsparcia technicznego.
Tym sposobem mozna takze zamdwic¢ priorytetowg ustuge

w mozliwie krétkim czasie. Jesli uzytkownik korzysta

z Remote Service, moze liczy¢ na zdalne rozwigzanie lub
diagnoze, ktdra czesto wyjasnia problem w ciggu kilku minut.
24-godzinne wsparcie techniczne badz dostarczenie czesci
zamiennych dostepne sa w standardzie lub — w zaleznosci
od wybranego programu obstugi technicznej — przygotowane
wedtug indywidualnych preferencji uzytkownika.

Regeneracja, modernizacje i przebudowy

Istnieje techniczna mozliwos¢ renowaciji starego sprzetu
w taki sposdb, by spetniat najnowsze standardy systemu
ABB. Dotyczy to zaréwno pojedynczych czesci, jak

® :.Z*.. .::o .:. -
° ol¥ - . o® ?. (]
&’ .A:

i kompletnego zrobotyzowanego systemu. W ten sposéb
mozna zwiekszy¢ zywotnosé oraz wartos¢ robota.
Renowacji moga podlegac zaréwno czesci mechaniczne,
jak i oprogramowanie.

Wymiany

ABB dostarcza szybkie i niezawodne rozwigzania

w przypadku, w ktérym kontroler lub ramie robota musi
zosta¢ wymienione lub gdy klient woli ujednolicenia
zainstalowanych systeméw. Wymiana wykonywana jest

z odpowiednim przygotowaniem, zaprogramowaniem oraz
symulacjg programu. Standardowym kolorem robotow jest
grafitowy biaty, ale klient ma mozliwos¢ zamdwienia robota
w dowolnym kolorze.
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Roboty

IRB 120

IRB 120 oraz IRB 120T

Gtéwne zastosowania

Montaz Udzwig (kg) 3
Przenoszenie/Przetadunek | Zasieg (m) 0.58
Pakowanie/Dozowanie Ochrona Stanrdard: IP30. Opcjonalnie: Cleanroom Klasa 5,

Obstuga maszyn

certyfika IPA

Pozycja montazu

Na podtodze, na scianie, odwrdcony pod dowolnym katem

Powtarzalnos¢ pozyciji (RP) (mm)

0.01

Certyfikowane przez IPA

IRB 140

IRB 140 oraz IRB 140T

Gtéwne zastosowania

Spawanie tukowe Udzwig (kg) 6
Montaz Zasieg (m) 0.81
Czyszczenie/Natryskiwanie =~ Ochrona Standard: IP67. Opcjonalnie: Cleanroom Klasa 6,

Gratowanie

Certyfikat IPA, Foundry Plus, SteamWash (czyszczenie para)

Obstuga maszyn

Pozycja montazu

Na podtodze, pochylony, na $cianie, odwrécony

Przenoszenie/Przetadunek

Powtarzalnos¢ pozycji (RP) (mm)

0.03

Pakowanie

Certyfikowane przez IPA

IRB 910SC

IRB 910SC-3/0.45, IRB 910SC-3/0.55, IRB 910SC-3/0.65

Gtéwne zastosowanie 3/0.45 3/0.55 3/0.65
Montaz Udzwig (kg) 3 max. 6 3 max. 6 3 max. 6
Umieszczanie Zasieg (m) 0.45 0.55 0.65
komponentéw na miejscu
tadowanie maszyn Ochrona Std: IP30 Std: IP30 Std: IP30
Roztadowywanie maszyn Pozycja montazu Na stole Na stole Na stole
Kompletowanie zestawdw  Powtarzalnos¢ pozycji (RP) (mm)

0s1+0s2 +0.01 +0.01 +0.01

0s$ 3 +0.01 +0.01 +0.01

0s 4 +0.01 st. +0.01 st. +0.01 st.
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IRB 1200

IRB 1200-5/0.9 oraz IRB 1200-7/0.7

Gtéwne zastosowania 5/0.9 7/0.7
Obstuga maszyn Udzwig (kg) 5 7
. e L Przenoszenie/Przefadunek Zasieg (m) 0.90 0.70
Ochrona Stanrdard: IP40. Opcjonalnie: IP67, Clean room ISO 4,

olej do zastosowania w przemysle spozywczym

Pozycja montazu

Pod dowolnym katem Pod dowolnym katem

Powtarzalnos$¢ pozycji (RP) (mm)

0.025 0.02

IRB 1410
IRB 1410
Gtéwne zastosowania
"!' . Spawanie tukowe Udzwig (kg) 5
.y Zasieg (m) 1.44
Ochrona -
Pozycja montazu Na podtodze
Powtarzalnos¢ pozycji (RP) (mm) = 0.02
t
IRB 1500
IRB 15001D
Gtéwne zastosowania
Spawanie tukowe Udzwig (kg) 4
e Zasieg (m) 1.50
Ochrona Standard: 1P40

o _‘%B;j

Pozycja montazu

Na podtodze, odwrécony

Powtarzalno$é pozycji (RP) (mm)

0.05
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Roboty

IRB 1600

IRB 1600-6/1.2 oraz IRB 1600-10/1.2

Gtéwne zastosowania 6/1.2 10/1.2

Spawanie tukowe Udzwig (kg) 6 10

Montaz Zasieg (m) 1.20 1.20
Czyszczenie/Natryskiwanie = Ochrona Standard: IP54. Opcjonalnie: IP67 z Foundry Plus 2

Obstuga wtryskarek
i maszyn cisnieniowych

Pozycja montazu

Na podtodze, pochylony, na $cianie, odwrdcony, na pétce

Powtarzalnos¢ pozycji (RP) (mm)

0.02

Obstuga maszyn

Przenoszenie/Przetadunek

Pakowanie

o
l\ \

)
4

IRB 1600

IRB 1600-6/1.45 oraz IRB 1600-10/1.45

Gtéwne zastosowania 6/1.45 10/1.45
Spawanie tukowe Udzwig (kg) 6 10
Montaz Zasieg (m) 1.45 1.45
Ochrona Standard: IP54. Opcjonalnie: IP67 z Foundry Plus 2

Czyszczenie/Natryskiwanie

Obstuga wtryskarek
i maszyn cisnieniowych

Pozycja montazu

Na podtodze, pochylony, na $cianie, odwrdcony, na pétce

Powtarzalnos$¢ pozycji (RP) (mm)

0.02

0.05

Obstuga maszyn

Przenoszenie/Przetadunek

Pakowanie

IRB 1600
IRB 16001D
Gtéwne zastosowania
Spawanie tukowe Udzwig (kg) 4
Zasieg (m) 1.50
.{;p_-—LH Ochrona Standard: P40
W)

Pozycja montazu

Na podtodze, odwrécony

Powtarzalnos$¢ pozycji (RP) (mm)

0.02
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IRB 1660

IRB 1660ID-6/1.55

Gtéwne zastosowania

Spawanie tukowe Udzwig (kg) 6
Obstuga maszyn Zasieg (m) 1.55
Przenoszenie/Przetadunek  Ochrona Standard: IP67 (podstawa, obnizone ramig,

nadgarstek), IP54 (0$ 4)

Pozycja montazu

Na podtodze, pochylony, odwrécony, na poétce

Powtarzalnos¢ pozycji (RP) (mm)

0.02

IRB 2400

IRB 2400-10/16

' emagd -

Gtéwne zastosowania

Ciecie/Gratowanie Udzwig (kg) 12/20
Szlifowanie/Polerowanie Zasieg (m) 1.55
Ochrona Standard: IP54. Opcjonalie: IP67 z Foundry Plus 2

Pozycja montazu

Na podtodze, odwrécony

Powtarzalnos¢ pozycji (RP) (mm)

0.038

IRB 2600

IRB 2600-12/1.65 oraz IRB 2600-20/1.65

Gtéwne zastosowania 12/1.65 20/1.65

Dozowanie Udzwig (kg) 12 20

Obroébka skrawaniem Zasieg (m) 1.65 1.65

Pomiary Ochrona Standard: IP67. Opcjonalnie: Foundry Plus 2

Montaz Pozycja montazu Na podfodze, na scianie, pochylony, odwrécony, na poétce

Spawanie tukowe

Powtarzalnos¢ pozycji (RP) (mm)

0.04

0.04

Obstuga maszyn

Przenoszenie/Przetadunek

Katalog produktéw robotyki 11



Roboty

IRB 2600

IRB 2600-12/1.85

Gtéwne zastosowania

Dozowanie Udzwig (kg) 12

Obrdébka skrawaniem Zasieg (m) 1.85

Pomiary Ochrona Standard: IP67. Opcjonalnie: Foundry Plus 2

Montaz Pozycja montazu Na podtodze, na scianie, pochylony, odwrécony, na potce

Spawanie tukowe

Powtarzalnos¢ pozycji (RP) (mm)

0.04

Obstuga maszyn

Przenoszenie/Przetadunek

IRB 2600

IRB 2600ID-8/2.00

Gtéwne zastosowania

Spawanie tukowe Udzwig (kg) 8
Dozowanie Zasieg (m) 2.00
Obstuga maszyn Ochrona Standard: IP67 (podstawa, obnizone ramie,

Przenoszenie/Przetadunek

nadgarstek), IP54 (oS 4)

Pozycja montazu

Na podtodze, na Scianie, pochylony, odwrécony, na potce

Powtarzalno$¢ pozycji (RP) (mm)

0.02

IRB 2600

IRB 2600-15/1.85

Gtéwne zastosowania

Spawanie tukowe Udzwig (kg) 15
Montaz Zasieg (m) 1.85
Dozowanie Ochrona Standard: IP67 (podstawa, obnizone ramie,

Obstuga maszyn

nadgarstek), IP54 (0$ 4)

Przenoszenie/Przetadunek

Pozycja montazu

Na podtodze, na scianie, pochylony, odwrécony

Powtarzalnos¢ pozycji (RP) (mm)

0.038
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IRB 4400

IRB 4400/L10

Gtéwne zastosowania

Ciecie/Gratowanie Udzwig (kg) 10
Klejenie/Uszczelnianie Zasieg (m) 2.55
Szlifowanie/Polerowanie Ochrona Standard: IP54. Opcjonalnie: IP67, Foundry Plus

Obstuga maszyn

Pozycja montazu

Na podtodze

Przenoszenie/Przetadunek

Powtarzalnos¢ pozycji (RP) (mm)

0.05

=
]
IRB 4400
IRB 4400/60
Gtowne zastosowania
. Cigcie/Gratowanie Udzwig (kg) 60
-
L" AL Klejenie/Uszczelnianie Zasieg (m) 1.96
] Q Szlifowanie/Polerowanie Ochrona Standard: IP54. Opcjonalnie: IP67, zmywalny

ab

strumieniem wody — Foundry Plus

Pozycja montazu

Na podtodze

Powtarzalnos¢ pozycji (RP) (mm)

0.19

IRB 4600

IRB 4600-20/2.50

apa oy .
Vet

L

-

Gtéwne zastosowania

Spawanie tukowe Udzwig (kg) 20
Montaz Zasieg (m) 2.50
Ciecie/Gratowanie Ochrona Standard: IP67. Opcjonalnie: Foundry Plus 2

Polerowanie

Pozycja montazu

Na podtodze, pochylony, odwrécony

Obstuga maszyn

Powtarzalnos¢ pozycji (RP) (mm)

0.05

Przenoszenie/Przetadunek

Pakowanie/Paletyzacja

Dozowanie

Pomiary

Obstuga pras
krawedziowych

[ // \
L Eﬁ \
Q

/

4
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Roboty

IRB 4600

IRB 4600-40/2.55

| T

Gtéwne zastosowania

Spawanie tukowe Udzwig (kg) 40
Montaz Zasieg (m) 2.55
Obstuga wtryskarek Ochrona Standard: IP67. Opcjonalnie: Foundry Plus 2

i maszyn cignieniowych

Pozycja montazu

Na podtodze, pochylony, odwrdcony, na pdétce

Obstuga maszyn

Powtarzalnos¢ pozycji (RP) (mm)

0.06

Przenoszenie/Przefadunek

Pakowanie/Paletyzacja

Dozowanie

Pomiary

‘v

IRB 4600

IRB 4600-45/2.05 oraz IRB 4600-60/2.05

-‘- g
Lebian, . .

Gtéwne zastosowania 45/2.05 60/2.05

Spawanie tukowe Udzwig (kg) 45 60

Montaz Zasieg (m) 2.05 2.05

Obstuga wtryskarek Ochrona Standard: IP67. Opcjonalnie: Foundry Plus 2, Foundry

i maszyn cignieniowych

Prime 2 (dla wersji 60 kg)

Obstuga maszyn

Pozycja montazu

Na podtodze, pochylony, odwrécony, na potce

o ' Przenoszenie/Przetadunek Powtarzalno$é pozycji (RP)(mm) = 0.05 0.06
o tu-‘. Pakowanie/Paletyzacja
N =, Dozowanie
Sy 3 Pomiary
LS
__»;E-x.i
IRB 6620
IRB 6620
Gtoéwne zastosowania
! Montaz Udzwig (kg) 150
. . ":/ﬁ Czyszczenie/Natryskiwanie Zasieg (m) 2.20
C\'ﬁ - Ciecie/Gratowanie Ochrona Standard: IP54, IP67, Foundry Plus 2, Czyszczenie parg
et Klejenie/Uszczelnianie pod cisnieniem
. Szlifowanie/Polerowanie Pozycja montazu Na podtodze, pochylony, odwrdécony
Obstuga maszyn Powtarzalno$¢ pozyciji (RP) (mm) = 0.03
™, Przenoszenie/Przetadunek
i & ; 4 Pakowanie/Paletyzacja
gl Obstuga pras
: R ’.\ : ﬁL kravve?jzigwych
= i - Zgrzewanie punktowe
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IRB 6620

IRB 6620LX

Gtéwne zastosowania

Obstuga maszyn Udzwig (kg) 150

Przenoszenie/Przetadunek = Zasieg (m) 1.90

Montaz Robot Standard: IP54. Opcjonalnie: Foundry Plus 2 IP67
Tor jezdny Standard: IP66 (oS liniowa)

Pozycja montazu

Na Scianie, odwrdcony

Powtarzalnos¢ pozycji (RP) (mm)

0.05

ﬂ 5

[ —

IRB 6640

IRB 6640-185/2.8 oraz 235/2.55

>

)
fl

Gtéwne zastosowania 185/2.8 235/2.55
Mycie Udzwig (kg) 185 235
Zasieg (m) 2.80 2.55
Ochrona Standard: Foundry Prime 2
Pozycja montazu Na podtodze Na podtodze
Powtarzalno$¢ pozyciji (RP) (mm) = 0.10 0.10

IRB 6650

IRB 6650S-90/3.9, IRB 6650S-125/3.5 oraz IRB 6650S-200/3.0

Giéwne zastosowania 90/3.9 125/3.5 125/3.5
Natryskiwanie Udzwig (kg) 90 105 200
Ciecie/Gratowanie Zasieg (m) 3.90 3.50 3.00
Szlifowanie/Polerowanie Ochrona

Obstuga maszyn

Standard: IP67. Opcjonalnie: Foundry Plus 2

Czyszczenie parg pod cisnieniem

Przenoszenie/Przetadunek

Pozycja montazu

Na potce Na potce

Na potce

Montaz

Powtarzalnos¢ pozycji (RP) (mm)

nie dotyczy 0.13

0.14

AN

-
4

Y

\\

/

A
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Roboty

IRB 6660
IRB 6660-100/3.3 oraz IRB 6660-130/3.1
Gtéwne zastosowania 100/3.3 130/3.1
Obstuga pras Udzwig (kg) 100 130
Przenoszenie/Przetadunek = Zasieg (m) 3.30 3.10
Obstuga maszyn Ochrona Standard: IP67 Standard: IP67
Pozycja montazu Na podtodze Na podtodze
i Powtarzalnos¢ pozycji (RP) (mm)  0.10 0.11

. \
4

IRB 6660

IRB 6660-205/1.9

Gtéwne zastosowania

Obrdbka skrawaniem Udzwig (kg) 205
Frezowanie Zasieg (m) 1.90
_ - Szlifowanie Ochrona Standard: IP67. Opcjonalnie: Foundry Plus 2, witacznie
N, d;"\.,_a“‘ ""'] Ciecie z ochrong przed widrami
':",?5* _ Pitowanie Pozycja montazu Na podtodze
. Powtarzalnos¢ pozycji (RP) (mm) = 0.07
Ly

IRB 6700
IRB 6700-155/2.85 oraz IRB 6700-200/2.60
Gtéwne zastosowania 155/2.85 200/2.60
s Obstuga maszyn Udzwig (kg) 155 200
: :r' Przenoszenie/Przetadunek = Zasieg (m) 2.85 2.60
¥ Zgrzewanie punktowe Ochrona Standard: IP67. Opcjonalnie: Foundry Plus 2,
7 Ciecie/Gratowanie Pozycja montazu Na podtodze Na podtodze
‘;;g Szlifowanie/Polerowanie Powtarzalnos¢ pozycji (RP) (mm) = 0.10 0.10
\ | \ | =
N N

LeanlID jako opcja. Zobacz strona 17.
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IRB 6700

IRB 6700-150/3.20, IRB 6700-175/3.05, IRB 6700-205/2.80 oraz IRB 6700-235/2.65

Gtéwne zastosowania 150/3.20 175/3.05 205/2.80 235/2.65
Obstuga maszyn Udzwig (kg) 150 175 205 235
Przenoszenie/Przetadunek Zasieg (m) 3.20 3.05 2.80 2.65
Zgrzewanie punktowe Ochrona Standard: IP67. Opcjonalnie: Foundry Plus 2

Ciecie/Gratowanie

Pozycja montazu

Na podtodze Na podtodze

Na podtodze Na podtodze

Szlifowanie/Polerowanie

Powtarzalnos¢ pozycji (RP) (mm)

0.10 0.10

0.10 0.10

LeanlID jako opcja. Zobacz strona 17.

IRB 6700

IRB 6700-245/3.00 oraz IRB 6700-300/2.70

Gtéwne zastosowanias 245/3.00 300/2.70
Montaz Udzwig (kg) 245 300
Ciecie/Gratowanie Zasieg (m) 3.00 2.70
Szlifowanie/Polerowanie Ochrona Standard: IP67. Opcjonalnie: Foundry Plus 2

Obstuga maszyn

Pozycja montazu

Na podtodze

Na podtodze

Przenoszenie/Przetadunek

Powtarzalnos$¢ pozycii (RP) (mm)

0.10

0.10

IRB 6700

IRB 6700 LeanID

LeanID to specjalna opcja dla robotéw IRB 6700 razem z DressPack. Czesciowo zintegrowana z gérnym ramieniem robota.

Opcija LeanlID jest przeznaczona do zadar wykorzystujacych ztozone ruchy nadgarstka i gdzie elastyczno$¢ w zmianie

produktow jest wysoka. W opcji LeanlD zmniejsza sie udzwig. Wiecej informacji w specyfikacji produktu.
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Roboty

IRB 7600

IRB 7600-325/3.1, IRB 7600-340/2.8

Gtéwne zastosowania 325/3.1 340/2.8
Montaz Udzwig (kg) 325 340
Czyszczenie odlewow Zasieg (m) 3.10 2.80

Obstuga maszyn Ochrona Standard: IP67. Opcjonalnie: Foundry Plus 2

Przenoszenie/Przetadunek

Pozycja montazu

Na podtodze Na podtodze

Obstuga pras
krawedziowych

Powtarzalnos¢ pozycji (RP) (mm)

0.10 0.27

Zgrzewanie punktowe

IRB 7600

IRB 7600-400/2.55 oraz IRB 7600-500/2.55

Gtéwne zastosowania 400/2.55 500/2.55
Montaz Udzwig (kg) 400 500
Czyszczenie odlewdw Zasieg (m) 2.55 2.55

Obstuga maszyn Ochrona Standard: IP67. Opcjonalnie: Foundry Plus 2

Przenoszenie/Przetadunek

Pozycja montazu

Na podtodze Na podtodze

Obstuga pras
krawedziowych

Powtarzalno$¢ pozycji (RP) (mm)

0.19 0.08

Zgrzewanie punktowe

IRB 7600

IRB 7600-150/3.50

Gtéwne zastosowania

Montaz Udzwig (kg) 150
Czyszczenie odlewdéw Zasieg (m) 3.50
Obstuga maszyn Ochrona Standard: IP67. Opcjonalnie: Foundry Plus 2

Przenoszenie/Przetadunek

Pozycja montazu

Na podtodze

Obstuga pras
krawedziowych

Powtarzalnos¢ pozyciji (RP) (mm)

0.19
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IRB 8700

IRB 8700-550/4.20 oraz IRB 8700-800/3.50

Gtoéwne zastosowania 550/4.20 800/3.50

Przenoszenie/Przetadunek  Udzwig (kg) 550 800

Obstuga maszyn Zasieg (m) 4.20 3.50

Obrobka Ochrona Standard: Foundry Plus 2

Zgrzewanie punktowe Pozycja montazu Na podtodze Na podtodze
Powtarzalno$¢ pozyciji (RP)(mm)  0.10 0.10

IRB 8700
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Roboty

IRB 260

IRB 260-30/1.5

Gtéwne zastosowania

Pakowanie Udzwig (kg) 30
Zasieg (m) 1.58
Ochrona Standard: IP67

Pozycja montazu

Na podtodze

Powtarzalnos¢ pozycji (RP) (mm)

0.08

IRB 460

IRB 460-110/2.4

Gtéwne zastosowania

Paletyzacja Udzwig (kg) 110
i Depaletyzacja Zasieg (m) 2.40
-
-t b Przenoszenie/Przetadunek = Ochrona Standard: IP67
-.;“‘ Pozycja montazu Na podfodze
b Powtarzalnos¢ pozycji (RP) (mm) = 0.20
4
2
- -

IRB 660

IRB 660-180/3.5 oraz IRB 660-250/3.15

Gtéwne zastosowania

Przenoszenie/Przetadunek = Udzwig (kg) 180 250
Paletyzacja Zasieg (m) 3.15 3.15
ij,f’)\‘ Ochrona Standard: IP67 Standard: IP67
- Pozycja montazu Na podtodze Na podtodze
- L Powtarzalnos¢ pozycji (RP) (mm)  0.05 0.05
Ll A
x
S
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IRB 760

IRB 760-450/3.2

Gtéwne zastosowania

Depaletyzacja Udzwig (kg) 450
Paletyzacja catej warstwy Zasieg (m) 3.18
Przenoszenie/Przetadunek = Ochrona Standard: IP67

Paletyzacja

Pozycja montazu

Na podtodze

Powtarzalnos¢ pozycji (RP) (mm)

0.05

IRB 360

IRB 360-1/1130 oraz IRB 360-3/1130

Gtéwne zastosowania 11130 3/1600

Montaz Udzwig (kg) 1 3
Przenoszenie/Przetadunek  Zasieg (m) 1.18 1.18

Pakowanie Ochrona Standard: IP54/67/IP69K. Opcjonalnie: Mozliwo$é
Sortowanie czyszczenia wodg, Ramie nierdzewne, Klasa 5-7

Clean Room (ISO), Certyfikat IPA dla IRB 360-1/1130

Powtarzalno$é pozycji (RP) (mm)

0.10

0.10

IRB 360-1/1130 certyfikowane przez IPA

IRB 360

IRB 360-8/1130, IRB 360-1/1600 oraz IRB 360-6/1600

—

Gtéwne zastosowania 8/1130 1/1600 6/1600
Montaz Udzwig (kg) 8 1 6
Przenoszenie/Przetadunek = Zasieg (m) 1.18 1.60 1.60
Pakowanie Ochrona Standard: IP54. Opcjonalnie: Klasa 5-7 Clean Room
Sortowanie (ISO) dla IRB 360-1/1600

Powtarzalnos¢ pozycji (RP) (mm)

0.10 0.10

0.10
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1. Reka z serwonapedem i przyssawka pneumatyczna, z kamera | 2. Reka z serwonapedem i dwie przyssawki pneumatyczne ze wskaznikami statusu
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Roboty

YuMi®

IRB 14000-0.5/0.5

(
I

Gtéwne zastosowania

Przenoszenie/przetadunek = Udzwig (kg) 0.50
matych czesci Zasieg (m) 0.50
Montaz matych czesci Ochrona Standard: Klasa IP30

Pozycja montazu

Poziomo na stole, ptycie montazowej

Powtarzalnos¢ pozycji (RP) (mm)

0.02

Bezpieczenstwo dziatania

PL b Kategoria B

Chwytaki

Chwytak z serwonapedem do matych czesci

Gtéwne zastosowania

ABR

Montaz matych czesci Waga (9) 215 - 280 w zaleznosci od konfiguraciji
Opcje Udzwig (g) Do 285
Pie¢ mozliwych konfiguraciji Rozstaw “palcéw” chwytaka (mm) = 50
wykorzystujagcych moduty funkcyjne  Ochrona Klasa IP30
Pozycja montazu Flansza mocujgca YuMi
Moduty funkcyjne Powtarzalno$é pozycji 0.05

Chwytak z serwonapedem
(standardowo)

(chwytak serwo) (mm)

1-2 jednostki pneumatyczne

(opcjonalnie)

Cisnienie (bar)

Cisnienie wejsciowe 6,
Podcisnienie max 0.050

Zintegrowana Wizja

(Integrated Vision) poprzez

aparat 1,3 MP

Sktadowanie matych czesci, podawanie oraz prezentacja

FlexFeeder™

Gtéwne zastosowania

FlexFeeder-Single

FlexFeeder-Double

Prezentacja matych czesci Maksymalny wymiar <25 <30

3D do 2D Minimalny wymiar > 0.50 > 0.50

Przechowywanie oraz Waga produktu <=0.1 <=0.1

przetadunek czesci Waga podajnika o7 40

Do integracji z wizja 2D Wymiary podajnika (mm) 754x737x125 754x737x230
Obszar oswietlenia (mm) 90x160 200x160
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Kontrolery

IRC5 Pojedyncza szafa sterownicza i Dodatkowy modut napedéw

Pojedyncza szafa Dodatkowy modut napedéw

Wymiary (wys. x szer. x gteb.) (mm) 970 x 725 x 710 720 x 725 x 710

Zasilanie elektryczne

200-600 V, 50-60 Hz

200-600 V, 50-60 Hz

Ochrona

Standard: IP54 (IP33 w tylnej komorze) = Standard: IP54 (IP33 w tylnej komorze)

Roboty obstugiwane

Wszystkie roboty

Wszystkie roboty

W oparciu o zaawansowane dynamiczne modelowanie IRC5 optymalizuje wydajnos¢ robota dla mozliwie

najkrotszych czaséw cykli (QuickMove) oraz precyzyjna sciezke (TrueMove). Otrzymasz to, co sam

zaprogramowates.

IRC5 Kontroler kompaktowy

E—

.j!'IiiII. B

Wymiary (wys. x szer. x gteb.) (mm)

310 x 449 x 442

Zasilanie elektryczne

220-230 V, 50-60 Hz, pojedyncza faza

Ochrona

Standard: IP20

Roboty obstugiwane

IRB 120, IRB 140, IRB 260, IRB 360, IRB 1200, IRB 1410, IRB 1600

IRC5 Do montazu na panelu

Modut sterowania

Dodatkowy maty
modut napedéw

Dodatkowy duzy modut
napedéw

Wymiary (wys. x szer. x gteb.) (mm)

375 x 498 x 271

375 x 498 x 299

658 x 498 x 425

Zasilanie elektryczne

200-600 V, 50-60 Hz

200-600 V, 50-60 Hz

200-600 V, 50-60 Hz

Ochrona

Standard: IP20

Standard: IP20

Standard: IP20

Roboty obstugiwane

IRB 140, IRB 260, IRB 360, IRB 1200, IRB 1600 (niskonapieciowy),
IRB 2400, IRB 2600, IRB 4400, IRB 4600, IRB 6620, IRB 6640,
IRB 66508, IRB 7600, IRB 460, IRB 660, IRB 760 (wysokonapieciowy)

Modut procesowy

W)

Wymiary (wys. x szer. x gteb.) (mm)

720 x 725 x 710 mm (mate), 970 x 725 x 710 (duze)

Zasilanie elektryczne

Pusta szafka — do zabudowy

Ochrona

Standard: IP54
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IRC5P Kontroler dla robotéw malarskich

Wymiary (wys. x szer. x gteb.) 1450 x 725 x 710 mm

Zasilanie elektryczne

200-600 V, 50-60 Hz

Ochrona

Standard: IP54 (IP33 w tylnej komorze)

Roboty obstugiwane

Wszystkie roboty malarskie

FlexPendant

Rozmiar

6.5” ekran / 1.0 kg

Ochrona

Standard: IP54

Roboty obstugiwane

Roboty, bez robotéw malarskich

FlexPaint Pendant

Ochrona

Standard: IP54, ochrona przeciwwybuchowa (Ex)

Roboty obstugiwane

Wszystkie roboty malarskie

FPRC - FlexPendant Retractable Cable

Maty Duzy
Wymiary 325 x 275 x 185 (mm) 450 x 361 x 195 (mm)
S4C/S4C+ TPU 3HAC047665-001 3HAC047665-002
IRC5 GTPU 1 &2 3HAC047666-001 3HAC047666-002IRC5
IRC5 GTPU 3 3HAC047724-001 3HAC047724-002
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Tory jezdne

IRBT
IRBT 2005
Dla robota
IRB 1520 Predkos¢ maks. (m/s) 2.00
— = IRB 1600 Ochrona Wersja standardowa i zabezpieczona
P el ——— IRB 2600 Pozycja montazu Na podtodze
IRB 4600 Dtugosé toru (m) 0.80 - 19.80 (z krokiem co 1m)
Przysp./hamow. (m/s?) 2.50 do 4 w zaleznosci od aktualnego
obcigzenia
IRBT
IRBT 4004
Dla robota
IRB 4400-60 Predkos$é maks. (m/s) 2.00
5 IRB 4600 Ochrona Standard: Foundry, IP65
E Pozycja montazu Na podtodze
Dtugos¢ toru (m) 1.90-19.90 (z krokiem co 1 m)
Przysp./hamow. (m/s?) 2.50
IRBT 6004
Dla robota
IRB 6620 Predkosé maks. (m/s) 1.60
5 IRB 6640 Ochrona Standard: Foundry, IP65
E IRB 6650S Pozycja montazu Na podtodze
IRB 6700 Dtugos¢ toru (m) 1.70-19.70 m (z krokiem co 1 m)
Przysp./hamow. (m/s?) 2.00
IRBT 7004
Dla robota
IRB 7600 Predkos$¢ maks. (m/s) 1.20
Ochrona Standard: Foundry, IP65
m Pozycja montazu Na podtodze
Dtugos¢ toru (m) 1.70-19.70 (z krokiem co 1 m)
Przysp./hamow. (m/s?) 1.80
FlexTrack
IRT501-66 oraz IRT501-66R
Dla robota IRT501-66 IRT501-66R
Zaden Predko$¢ maks. (m/s) 2 1.50
# (Tor jezdny do aplikacji Udzwig (kg) 900 2000
T e i manipulacji materiatem) Dtugos¢ posuwu 25 1-25
n Dtugosc¢ toru (m) 2.10-105 2.10-105
" Szerokosé (m) 0.66 0.66
Przysp./hamow. (m/s?) 2 1.20
IRT501-90 oraz IRT501-90R
Dla robota IRT501-90 IRT501-90R
Zaden Predko$¢ maks. (m/s) 1.50 1.20
# (Tor jezdny do aplikacji Udzwig (kg) 2000 2950
5 [ ol manipulacji materiatem) Dtugos¢ posuwu 1-25 1-25
n Dtugos¢ toru (m) 2.10-105 2.10-105
" Szerokos$é (m) 0.90 0.90
Przysp./hamow. (m/s?) 1.20 1
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Pozycjonery

FlexLifter

IRL 100 oraz IRL 190

‘%_’_ Wysokos$¢ podniesienia (mm)

IRL 100 IRL 100
Udzwig (kg) 1000 500

100 190
Predkos¢ (mm/s) 40 76

2.50 2.50

\ Czas podniesienia (s)
Obrot

Dowolny 360°

Dowolny 360°

Pozycja montazu

Na podtodze lub FlexTrack,
IRT501-66,66R,90,90R

Na podtodze lub FlexTrack,
IRT501-66,66R,90,90R

FlexLifter

IRL 600

Udzwig (kg) 600
Wysokos$¢ podniesienia (mm) -~ 600
Predkos¢ (mm/s) 200
Czas podniesienia (s) 3

Obrot

Pozycja montazu

Na podtodze lub FlexTrack, IRT501-66,66R

FlexPLP

IRPLP - X, Y oraz Z osi

Lb. osi 3
Obciazenie statyst. (kg) 150
Obcigzenie dynamiczne (kg) 30

Dtugosé toru (mm)

X =300 lub 400, Y = 300 lub 400, Z = 200

- Predkos$é (mm/s) 100
T
. ;
IRPLP - Z osi
Lb. osi 1
Obcigzenie statyst. (kg) 150
o Obcigzenie dynamiczne (kg) = 50
. Dtugosé toru (mm) 200
Predkos¢ (mm/s) 100
IRPLP - X oraz Y osi
Lb. osi 1lub 2
Obcigzenie statyst. (kg) 150
Obcigzenie dynamiczne (kg) 50
Dtugosé toru (mm) 300 lub 400
Predkos¢ (mm/s) 200
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Pozycjonery

IRBP A
IRBP A-250, IRBP A-500, IRBP A-750
IRBP A-250 IRBP A-500 IRBP A-750
F Maks. dopuszczalne obcigzenie (kg) 250 500 750
| Maks. $rednica @ (mm) 1000 1450 1450
Maks. dtugos$¢ (mm) 900 950 950
IRBP B
IRBP B-250, IRBP B-500 oraz IRBP B-750
IRBP B-250 IRBP B-500 IRBP B-750
Maks. dopuszczalne obcigzenie (kg) 250 (na strone) 500 (na strone) 750 (na strone)
Maks. $rednica @ (mm) 1000 1450 1450
Maks. dtugos¢ (mm) 900 1000 1000
IRBP C
IRBP C-500 oraz IRBP C-1000
IRBP C-500 IRBP C-1000

Maks. dopuszczalne obcigzenie (kg)

500 (na strone)

1000 (na strong)

Maks. $rednica @ (mm)

Maks. dtugosé (mm)

IRBP D

IRBP D-600

IRBP D-600

Maks. dopuszczalne obcigzenie (kg)

600 (na strone)

Maks. $rednica @ (mm)

1200

Maks. dtugos$¢ (mm)

2000
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IRBP K

IRBP K-300, IRBP K-600 oraz IRBP K-1000

IRBP K-300 IRBP K-600 IRBP K-1000
Maks. dopuszczalne obcigzenie (kg) 300 (na strone) 600 (na strone) 1000 (na strone)
Maks. $rednica @ (mm) 1200 1400 1400
Maks. dtugosc (mm) 4000 4000 4000
IRBP L
IRBP L-300, IRBP L-600 oraz IRBP L-1000
IRBP L-300 IRBP L-600 IRBP L-1000
Maks. dopuszczalne obcigzenie (kg) 300 600 1000
Maks. $rednica @ (mm) 1500 1500 1500
Maks. dtugos¢ (mm) 4000 4000 4000
IRBP L
IRBP L-2000 oraz IRBP L-5000
IRBP L-2000 IRBP L-5000
Maks. dopuszczalne obcigzenie (kg) 2000 5000
Maks. $rednica @ (mm) 1500 2200
Maks. dtugosé (mm) 4000 5000
IRBP R
IRBP R-300, IRBP R-600 oraz IRBP R-1000
IRBP R-300 IRBP R-600 IRBP R-1000

Maks. dopuszczalne obcigzenie (kg)

300 (na strone)

600 (na strone)

1000 (na strone)

Maks. $rednica @ (mm)

1000

1200

1200

Maks. dtugos¢ (mm)

1600

2000

2000
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Osprzet aplikacyjny

Spawanie tukowe

Uktad sledzenia Weldguide IV

/Lil/

Weldguide IV jest najbardziej zaawansowanym na rynku uktadem sledzenia spoiny z wykorzystaniem dwdch
mierzonych parametréw — prgdu spawania oraz napiecia. Specjalna, dwuparametrowa kontrola ma istotny wptyw na
dokfadnos¢ sledzenia. Uktad Weldguide IV odczytuje rzeczywiste parametry tuku spawalniczego z czestotliwoscia

25 000 razy na sekunde, co oznacza, ze jest on 25 razy szybszy od dotychczas stosowanych metod sledzenia spoiny.
WeldGuide IV wspdtdziata z systemem kontroli ruchu TrueMove, co umozliwia bardzo szybkie korygowanie
zaprogramowanej trajektorii spawalniczej. Pomiary impedancji sg zsynchronizowane z ruchem oscylacyjnym robota
wzdtuz szczeliny, zapewniajac korekcje w poziomie oraz w pionie, a tym samym poprawne spawanie wzdtuz szczeliny.
Programowanie odbywa sie z poziomu panelu operatorskiego FlexPendant, a system jest tatwy i przyjazny

w obstudze dla uzytkownika.

Spawanie tukowe

Palniki spawalnicze

\

Oferujemy szeroki zakres palnikéw spawalniczych, produkty od wiodacych producentéw po lokalnych
dostawcow. W dostawie z osprzetem aplikacyjnym Esab Aristo Mig 5000i oferujemy Binzel ABIROB A oraz
ABIROB W wyposazone w chtodzenie powietrzem i woda. Z osprzetem aplikacyjnym RPC oferujemy Binzel
ABIROB A (chtodzenie powietrzem) dla IRB 1520ID oraz zestaw Esab PSF315 (chtodzenie powietrzem) dla
IRB 1410.

Spawanie tukowe

TSC Uktad serwisowania palnika

Uktad czyszczenia palnika TC 96 (czyszczenie koricowki pradowej i wnetrza dyszy gazowej).
System pomiaru i kontroli TCP (Punktu Pracy Narzedzia).

Uktad obcinania drutu (maks. $rednica drutu stalowego lub aluminiowego: 1,6 mm).
Przycisk pozycji spoczynkowej robota (opcja), mocowany na regulowanej podstawie.
Natrysk srodka smarujgcego (antyadhezyjnego).

Spawanie tukowe

Bull’s Eye

n

Bulls Eye zapewnia uzytkownikowi w petni zautomatyzowany proces kontroli i korekcji punktu koricowego
narzedzia (Tool Center Point), co umozliwia wykorzystanie w petni wydajnosci stacji zrobotyzowanej, zapewniajac
jednoczesnie powtarzalng jakosc¢.

Gotowe procedury kalibracyjne umozliwiaja petna automatyzacje procesu korekcji punktu TCP narzedzia, ktdry
jest kontrolowany przez caty cykl produkcyjny, co zdecydowanie ogranicza czasy przestojow i czasy czynnosci

serwisowych.
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Spawanie tukowe

Esab AristoMig 5000i

Zakres napie¢ (V)

8-60

Zakres pradu (A)

16-500

Dopuszczalna obcigzalnosc przy MIG/MAG

przy 60% cyklu pracy: 500A/40V, przy 100 % cyklu pracy: 400A/36V

Metody spawania MIG/MAG

spawanie zwarciowe (tukiem krétkim), spawanie natryskowe,

rapid arc, tukiem pulsujgcym

Standardowy pakiet spawalniczy AristoMig 5000i wraz ze zintegrowanym graficznym interfejsem uzytkownika
Esab AristoMig. Dostepne dla robotéw IRB 1600, IRB 1600ID, IRB 2600 oraz IRB 2600ID.

Spawanie tukowe

Zrédto spawalnicze RPC S-400

Napiecie zasilania (V)

400 (-15%... + 20%)

Prad wyjsciowy (A)

400 A przy 80% cyklu pracy

Sposdéb spawania

Potaczenie MIG/MAG

Standardowy pakiet spawalniczy ABB RPC S-400 wraz ze zintegrowanym graficznym interfejsem uzytkownika
ABB RPC S. Dostepne dla robotéw IRB 1410 oraz 1520ID. (Oferta tylko na rynku azjatyckim).

Spawanie tukowe

Panel programowania

Dostepne dla zrédet spawalniczych Fronius, RPC, Esab, Lincoln oraz Miller.
Panel operatorski FlexPendant pozwala na petne programowanie, podglad statusu celi oraz wyswietlenie waznych
danych zwigzanych z produkcja z poziomu jednego ekranu. Kilka przyciskéw oraz intuicyjny interfejs w kilku

jezykach sprawiaja, ze operator ma mozliwos¢ zorganizowania operacji spawania bez duzej ilosci szkolen.

Poprzez zintegrowanie interfejsu Zrédta spawalniczego z panelem FlexPendant operator moze mie¢ petng kontrole

nad wszystkimi parametrami spawania: napieciem, aktualng predkoscia, przeptywem gazu itd.

Pakiet do obrébki wykonczeniowej skrawaniem

ForceControl

Utatwia programowanie i automatyczne generowanie trajektorii przy obrébce krawedzi i powierzchni detali
o ztozonym ksztatcie. Ma to szczegdlne znaczenie w przypadku robotyzacji takich proceséw obrdébki skrawaniem,

jak polerowanie, gratowanie czy szlifowanie. Dodatkowo, w tym przypadku konwencjonalne sterowanie pozycja

robota w oparciu o sygnaty potozen z rezolwera zostaje zastgpione sterowaniem na podstawie sygnatéw
z czujnika sit kontaktowych. Robot posiada mozliwos¢ wykrywania sit kontaktowych, przez co poprawia sie
jakos¢ obrobki wykanczajacej. Istnieja odpowiednie, gotowe pakiety funkcjonalne dla poszczegdlnych procesow

obréobkowych i réznych modeli robotéw.
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Osprzet aplikacyjny

Dozowanie

Dozownik (pojedynczy lub podwéjny, ogrzewany lub nieogrzewany)

Objetosé (cmd) 80 155 560

Przeptyw nominalny (ml/s) 24 37.50 80

Przeptyw maksymalny (ml/s) 28 44 96

Przeptyw normalny/Przeptyw maksymalny (bar) 150/ 250 150 / 250 150/ 250
Wymiary* (mm) 170x460x950 180x470x960 200x510x1390

*Maks. pojemnos¢; nieogrzewany lub pojedynczy dozownik, wiaczajac zawory wlotowe; bez okablowania

Dozowanie

Pompa (pojedynczy lub podwdjny pojemnik, ogrzewany lub nieogrzewany

"
¥ Wielko$é pojemnika (1)

30 50 200
Ttoczysko zasysajace (@) (mm) 280 355 571
Wspdtczynnik przetozenia dla pompy 65:1 65:1 65:1
Objetos¢ dostarczana przy podwdjnym skoku ttoka (cm?) - 150 150 150

Wymiary* (mm)

1070x700x 2350

1070x700x 2350 1070x700x 2350

*Szerokos¢, gtebokos¢, maksymalna wysokosé

Dozowanie

Aplikator

Klejenie Dysza SPA410

do uszczelniania

Dysza SPA470

do uszczelniania

Utrzymywanie temperatury materiatu

1-dyszowa*

3-dyszowa

Peltier 600W**

Peltier 800W**

&

<
B
’ ' 4
Q-

]

L

*Opcjonalnie ze zmieniaczem dysz. **Chtodzony powietrzem lub woda.

Zintegrowany Force Control

Zintegrowany Force Control

Konwencjonalne rozwigzania zrobotyzowane programowano doktadnie definiujac kazda pozycje i predkosc robota.
Z rozwigzaniem Force Control firmy ABB roboty reaguja na swoje otoczenie i moga odstgpi¢ od zaprogramowanej
Sciezki lub predkosci w zwigzku z przestanym z sensora sity sygnatem. Obecnie mozliwe jest zautomatyzowanie
zadan, ktére wczesniej wymagaty doswiadczonego i przeszkolonego personelu oraz zaawansowanych rozwiazan.
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Zintegrowany Force Control

Zintegrowany Force Control

Gtéwne zastosowania Pojemnos$é Czujnik 165 Czujnik 660 Czujnik 2500
Szlifowanie Fx. Fy 165 Nm 660 N 2500 N
Frezowanie Fz 495 N 1980 N 6250 N
Polerowanie Mx, My, Mz 15 Nm 60 Nm 400 Nm
" o | Gratowanie Wymiary
:3__‘ F_ " Montaz Wysoko$é (mm) 40 40 62
\ - Testy produktéw Srednica (o mm) 104 104 168

Integrated Vision

Integrated Vision

Jest wiele zastosowan, w ktérych robot kierowany przez system wizyjny moze doda¢ elastyczosci,
zredukowad koszty twardej automatyki wraz z zapewnieniem wysokich standardéw oraz bezpieczeristwa.
Jedyne nasuwajgce sie pytanie dotyczy tego, czy moze by¢ to wykonane w optacalny i niezawodny sposdb.
Zintegrowany System wizyjny ABB nie uznaje kompromiséw. Najbardziej zaawansowane narzadzia wizyjne sa
obecnie integralng czescig robotéw ABB. Z minimalnym naktadem czasu na programowanie moga wykonywac
rézne zadania przez 24 godziny na dobe.

Pakiet do obrébki wykonczeniowej skrawaniem

Force Control
Utatwia programowanie i automatyczne generowanie trajektorii przy obrébce krawedzi i powierzchni detali

" 0 ztozonym ksztatcie. Ma to szczegdlne znaczenie w przypadku robotyzacji takich proceséw obrdébki skrawaniem,
o L jak polerowanie, gratowanie czy szlifowanie. Dodatkowo, w tym przypadku konwencjonalne sterowanie pozycja
i F > robota w oparciu o sygnaty potozen z rezolwera zostaje zastgpione sterowaniem na podstawie sygnatéw
,..'--" z czujnika sit kontaktowych. Robot posiada mozliwo$é wykrywania sit kontaktowych, przez co poprawia sie
; i jakos¢ obrobki wykanczajacej. Istnieja odpowiednie, gotowe pakiety funkcjonalne dla poszczegdlnych proceséw
—

obréobkowych i réznych modeli robotéw.

—

Obstuga maszyn
Tool System TS 26001D

Utatwia programowanie i automatyczne generowanie trajektorii przy obrébce krawedzi i powierzchni detali

o ztozonym ksztatcie. Ma to szczegdlne znaczenie w przypadku robotyzacji takich proceséw obrébki skrawaniem,

jak polerowanie, gratowanie czy szlifowanie. Dodatkowo, w tym przypadku konwencjonalne sterowanie pozycja

robota w oparciu o sygnaty potozen z rezolwera zostaje zastgpione sterowaniem na podstawie sygnatéw
r L . : a3 z czujnika sit kontaktowych. Robot posiada mozliwos¢ wykrywania sit kontaktowych, przez co poprawia sie
e e (Y T T o , . , ,
E = 0 jakos¢ obrobki wykanczajacej. Istniejg odpowiednie, gotowe pakiety funkcjonalne dla poszczegdlnych proceséw

! { obrébkowych i réznych modeli robotéw.

Udzwig (kg) 60

Maksymalne cisnienie (bar) 10

Przytacza powietrza G 1/8”

Maksymalne napiecie zasilania (V) 60

Maksymalny prad znamionowy (A) 3
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Osprzet aplikacyjny

Przenoszenie

DressPack

Dla wsparcia réznych potrzeb w zastosowaniach produkcyjnych zaprojektowano okablowanie DressPack, ktdre jest
dedykowane do przesytania sygnatéw w aplikacjach przenoszenia i manipulacji réznymi detalami.

Cechy wspdlne:

— dobrze dopracowana dokumentacja obejmujaca m.in. materiaty szkoleniowe, schematy potaczen oraz modele CAD,
— fatwos¢ naprawy i konserwacji wiacznie z zaopatrzeniem w czesci zamienne,

— dostosowany do obstugi zaréwno sygnatéw cyfrowych i analogowych, jak i przesytanych po magistrali CAN/ProfiBus.

Przenoszenie

Zintegrowany DressPack - ID oraz LeanID
DressPack jest w petni zintegrowany z gérnym ramieniem robota. Takie rozwigzanie utatwia tworzenie konstrukgcji

z wieloma urzgdzeniami dziatajgcymi réwnolegle oraz utatwia programowanie w trybie off-line. Okablowanie
pozostaje w petni chronione, ponadto nie wymaga zadnych indywidualnych czynnosci regulacyjnych.

Przenoszenie

Zewnetrzny, z ramieniem wycofujacym

Zewnetrzny DressPack z ramieniem odciggajacym kable od nadgarstka robota.
DressPack w tej wersji wymaga niewielkich czynnosci regulacyjnych.

Przenoszenie

Zewnetrzny

DressPack zewnetrzny przeznaczony dla podstawowych, nieskomplikowanych aplikacji, w ktérych robot

trzyma narzedzie.
DressPack w tej wersji wymaga niewielkich czynnosci regulacyjnych.

36 Katalog produktéw robotyki



Napedy i silniki

Napedy MTD / MID

Produkt/MTD oraz MID MTD 250 @ MTD 500 MTD 750 @ MTD 2000 MTD 5000 MID 500 MID 1000
Maks. dopuszczalne 300 600 1000 2000 5000 1300 3300
obcigzenie (kg)
Maks. moment ciggty = 350 650 900 3800 9000 1400 3800
(Nm)
Maks. moment gngcy = 650 3300 5000 15000 60000 5000 15000
(Nm)
Napedy i silniki
Silniki MU
ﬁ_ Produkt/MU MU 100 MU 200 MU 300 MU 400
5 -\ Predkos$¢ znamionowa (rpm) 3300 5000 5000 4700
\ - Maks. moment dynamiczny 4.30 14 42.80 50
PN - (Nm)
6.
-
T
Paletyzacja
Chwytak FlexGripper — Claw
Przeznaczenie 1
Maks. udzwig (kg) 50
j Waga chwytaka (kg) 70
Rozstawienie palcéw (mm) 75
Wymiary worka (dt. x szer. x wys. — przedziaty) (mm) (300-750)x(300-550)x(120-250)
Gowne zastosowanie Paletyzacja workow
Paletyzacja
Chwytak FlexGripper — Clamp
Przeznaczenie 1-2 1-5
Maks. udzwig (kg) 40 60
Waga chwytaka (kg) 45 80
Wersje 1 warstwa 2 warstwy

Wymiary kartonéw (dt. x szer. x wys. — przedziaty) (mm)

(200-650)x(200-500)x
(150-330)

(200-1200)x(200-500)x
(150-330)

Gtéwne zastosowanie

Paletyzacja kartonéw
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Osprzet aplikacyjny

Palletizing

FlexGripper - Vacuum

Handled products 1-5
Max. weight per lift (kg) 40
Gripper weight (kg) 75
Finger pitch (mm) 10

Bag dimensions (LxWxH range) (mm)

Max 1200x500x300 mm, Min 240x240x100

Main application

Case palletizing handled pallet types:

GMA/AUS/EUR/ISO
Obstuga pras
IRB 6660RX (7-osiowy robot)
Gtowne zastosowania
i\% Automatyzacja pras Udzwig (kg) 75/50
‘-{ Obstuga maszyn Zasieg (m) 3.10 + 1.3/1.45

S0\
E}B

Przenoszenie/Przetadunek

0$ 7obrotowa

Offset od 6 do 7 osi: 1.30/1.45 m
Wysokos$é: 127 mm

Obstuga pras

IRB 7600FX (7-osiowy robot)

Gtéwne zastosowania

Automatyzacja pras

Udzwig (kg)

85/80

Obstuga maszyn

Zasieg (m)

3.50 + 1.30/1.45

Przenoszenie/Przetadunek

0$ 7obrotowa

Offset od 6 do 7 osi: 1.30/1.45 m
Wysokos¢: 127 mm

Obstuga pras

IRB 6660FX (7-osiowy robot)

Gtéwne zastosowania

Automatyzacja pras Udzwig (kg) 40
Obstuga maszyn Zasieg (m) 3.10 + 1.40
Przenoszenie/Przetadunek  0$ 7obrotowa Skok: £ 1.40 m

Wysokos$é: 130 mm
Maks. predkosc: 5 m
Maks. przyspieszenie: 20 (m/s?)
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Obstuga pras

IRB 7600FX (7-osiowy robot)

Gtéwne zastosowania

Automatyzacja pras Udzwig (kg) 100
Obstuga maszyn Zasieg (m) 3.10 + 1.75
Przenoszenie/Przetadunek 0$ 7obrotowa Skok: £ 1.75m

Wysokos¢: 130 mm
Maks. predkosc: 5 m
Maks. przyspieszenie: 18 (m/s?)

Obstuga pras

IRB 760 Twin XB

Gtéwne zastosowania

Automatyzacja pras

Udzwig (kg) 150 (belka, oprzyrzadowanie i czesg)

Przenoszenie/Przetadunek

Zasieg (m) 3.10 +1.75

Obstuga pras

Oprzyrzadowanie z wiékna weglowego

-

£

\ g ‘H\H
L,

s 2
5 J
-'\-\ N

2

o <

Gtéwne zastosowania

Automatyzacja pras

Przenoszenie/Przetadunek

Koncept modutowego oprzyrzgdowania firmy ABB do obstugi pras ttoczacych sktada sie
z dwéch elementéw - czesci konstrukeyjne (1 i 2) wykonane z widkna weglowego oraz
chwytaki aluminiowe (3), ktére mozna adaptowac do konkretnego detalu.
Oprzyrzgdowanie z widkna weglowego poprawia wydajnos¢ produkciji, poniewaz
obnizona waga ma wptyw na redukcje odchylen oraz wibracje. Zoptymalizowana
konstrukcja chwytaka poprawia czas cyklu.

Ramie z wtékna weglowego (1) o diugosci 1450 mm jest przedtuzeniem ramienia robota.
Pozwala na przenoszenie detali o masie do 100 kg.

Wspornik z wtdékna weglowego (2) jest standardowym komponentem dla szescio-

i siedmioosiowych robotdw.

Dostepny jest w dwdch wariantach szerokosci: 1000 oraz 1400 mm.

Obstuga pras

DDC - Dynamic Drive Chain (Technologia servo dla obstugi pras)

Zastosowanie DDC pozwala na przyspieszenie czasu cyklu dla nowych i istniejgcych juz pras mechanicznych

poprzez wykorzystanie energii kota zamachowego dla szybszego zamknigcia i otwierania prasy. Zestaw sktada sie

z serwonapedu oraz przektadni, ktore sterowane sg z gtdéwnego sterownika prasy. Zastosowanie DDC pozwala

na osiaggniecie czasow cykli o0 30% szybszych niz na prasach tradycyjnych. Straty energii sa zmniejszone dzigki

hamowaniu z odzyskiem energii oraz synchronizowanemu wsprzeganiu.
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Zgrzewanie punktowe

Zgrzewanie punktowe DressPack
Dla zgrzewania punktowego dostepna jest cata rodzina okablowania DressPack dedykowana dla réznych typow aplikacji, w ktérych robot wykonuje zaréwno

zgrzewanie punktowe, jak tez manipulacje/przenoszenie materiatéw.

Cechy wspdlne:

— dobrze dopracowana dokumentacja obejmujaca m.in. materiaty szkoleniowe, schematy potaczen oraz modele CAD,
— tatwos¢ naprawy i konserwacji wiacznie z zaopatrzeniem w czesci zamienne,

— dostosowany do obstugi zaréwno sygnatéw cyfrowych i analogowych, jak i przesytanych po magistrali CAN/ProfiBus,
— przygotowany do podtaczenia kleszczy zgrzewalniczych z napedem pneumatycznym lub servo,

— przygotowany do zgrzewania pradem przemiennym lub zgrzewarkami inwertorowymi (Sredniej czestotliwosci).

Zgrzewanie punktowe

Zintegrowany DressPack - ID oraz LeanID

DressPack jest w petni zintegrowany z gérnym ramieniem robota. Takie rozwigzanie utatwia tworzenie konstrukgcji
z wieloma urzgdzeniami dziatajgcymi réwnolegle oraz utatwia programowanie w trybie off-line. Okablowanie
pozostaje w petni chronione, ponadto nie wymaga zadnych indywidualnych czynnosci regulacyjnych.

Zgrzewanie punktowe

Zewnetrzny, z ramieniem wycofujacym

Zewnetrzny DressPack z ramieniem odciggajacym kable od nadgarstka robota. DressPack w tej wersji wymaga

niewielkich czynnosci regulacyjnych.

Zgrzewanie punktowe

Szafka do aplikacji zgrzewania punktowego

Specjalizowana szafka do aplikacji zgrzewania punktowego, wtgcznie z zegarem.
Urzadzenie to wspiera réznego rodzaju procesy, takie jak:

— zgrzewanie AC lub MFDC,

— kleszcze zgrzewalnicze zamontowane na robocie lub kleszcze stacjonarne,

— kleszcze z napedem pneumatycznym oraz servo.
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Zgrzewanie punktowe

Blok zasilania w wode i powietrze

Catkowicie zintegrowany blok zasilania w wode i powietrze do zastosowania w aplikacjach zgrzewania

punktowego.

Urzadzenie to wspiera réznego rodzaju procesy, takie jak:

— kleszcze zgrzewalnicze zamontowane na robocie lub kleszcze stacjonarne,

— kleszcze z napedem pneumatycznym oraz servo.

Zgrzewanie punktowe

FlexGun IRG X-Gun

Model X-Gun
Model transformatora MFDC lub AC
Maks. skok (mm) 245

Maks. sita $cisku (daN)

757 (przenoszona przez kleszcze)

Dtugosé ramienia (mm)

227-600

Waga (kg)

100-150

Gtéwne cechy

Same body for both X and C gun

Zgrzewanie punktowe

FlexGun IRG C-Gun

Model C-Gun
Transformer MFDC lub AC
Maks. skok (mm) 245

Maks. sita $cisku (daN)

757 (przenoszona przez kleszcze)

Dtugosé ramienia (mm)

0-250

Waga (kg)

100-150

Gtéwne cechy

Taka sama obudowa dla kleszczy modelu X oraz C
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Rozwigzania modutowe

FlexMT®

FlexMT®

FlexMT to ustandaryzowane i jednoczesnie elastyczne rozwigzanie w obszarze robotyki, ktére wyznacza nowa
klase jakosci w dziedzinie automatyzacji obrabiarek, zwigkszajac stopien ich wykorzystania nawet o 60 procent.
Rozwigzanie dostepne w dwdch wersjach — FlexMT 20 (20 kg/1,65 m zasiegu) oraz FlexMT 60 (60 kg/2,05 m
zasiegu) — sprzedawane jest w zestawie z kontrolerem robota w catkowicie zintegrowanej szafce sterownicze;j.
FlexMT to gotowe, dokfadnie przetestowane i niezawodne rozwigzanie automatyki.

Obrébka

FlexWasher

Dwa (procesy) w jednym

Oferowana przez ABB technika FlexWasher taczy w jednym procesie gratowanie strumieniem wody pod
wysokim cignieniem (HPWD) z myciem czesci. Jest to bardzo skuteczny proces usuwania m.in. zadziorow
po skrawaniu itp. zanieczyszczen, bez uszkadzania materiatu rodzimego.

Zrecznos$¢ robota

W gotowych stanowiskach ABB FlexWasher wykorzystuje sie mozliwosci ruchu robota do przemieszczania
obrabianych czesci wzgledem stacjonarnych narzedzi do ciecia wodg pod cignieniem lub do manipulowania
narzedziem do cigcia woda wokdt czesci zamocowanej w stacjonarnym uchwycie. W rezultacie otrzymuje sie
jednakowe i idealnie oczyszczone czesci, niezaleznie od stopnia ztozonosci ich ksztaftu.

Technika przyjazna srodowisku

Technika ABB FlexWasher tym rézni sie od innych w tej kategorii, ze w procesie gratowania i usuwania zanie-
czyszczen nie uzywa sie podgrzewanej wody ani substancji chemicznych. Wynikiem tego sg znacznie nizsze
zuzycie energii i koszty eksploatacyjne. Opatentowany system filtracji wody w obiegu zamknietym i najmniejsze
w tej klasie urzadzen zuzycie wody sprzyjaja obnizce kosztéw utylizacji odpaddw.

Paletyzacja

PalletPack
PalletPack to gotowy pakiet funkcjonalny do aplikacji paletyzowania przy uzyciu robota.
- W sktad pakietu wchodza: robot ABB, chwytak dedykowany, oprogramowanie, uktad bezpieczenstwa
i : - i sterownik bezpieczenstwa, sterownik PLC.
I PalletPack to gotowe rozwigzanie przeznaczone do paletyzacji na koricach linii produkcyjnej, idealnie nadaje sie
J'.‘ - do paletyzacji workéw, zgrzewek, kartondw itp.
Pakowanie
RacerPack

RacerPack jest gotowym rozwigzaniem do szybkiego pakowania produktéw (400 szt/min) w opakowaniach
jednostkowych do kartonéw zbiorczych. ABB RacerPack zostat zbudowany w oparciu o robota IRB 360
FlexPicker oraz zintegrowany przenosnik grupujacy pakowane produkty (ICC). Dodatkowo w sktad urzadzenia
wchodzg przenosniki wprowadzajace produkty bezposrednio z maszyn pakujacych (Flow Pack) i przenosniki
wyprowadzajace petne kartony z uktadu. Kazdy element systemu moze zosta¢ dopasowany do konkretnych
wymagan klienta w zaleznosci od rodzaju produkowanego wyrobu czy sposobu pakowania. RacerPack znajduje

zastosowanie w przemysle spozywczym, farmaceutycznym, chemicznym i kosmetycznym.
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Roboty lakiernicze

IRB 52
IRB 52
Gtéwne zastosowania
Malowanie Udzwig (kg) 7
Zasieg (m) 1.20-1.45
A
.;J N Ochrona Standard: Klasa IP67, przeciwwybuchowa (Ex)
Ly = Charakterystyka montazu Na podtodze, pochylony, na $cianie, odwrdcony
Powtarzalno$¢ pozycji (RP) (mm) 0.15
/ :o_!,wn
/
L )
IRB 580

IRB 580-12, 1220 mm

Gtéwne zastosowania

Malowanie Udzwig (kg) 10
Zasieg (m) 2.20
Ochrona Standard: Klasa IP67, przeciwwybuchowa (Ex)

Charakterystyka montazu

Na podtodze, odwrécony

Powtarzalno$é pozycji (RP) (mm)

0.30

IRB 580

IRB 580-12, 1620 mm

T

S 2

Gtéwne zastosowania

Malowanie Udzwig (kg) 10
Zasieg (m) 2.60
Ochrona Standard: Klasa IP67, przeciwwybuchowa (Ex)

Charakterystyka montazu

Na podtodze, odwrdécony

Powtarzalno$¢ pozycji (RP) (mm)

0.30
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IRB 580

IRB 580-13/14, 1220-1620 mm

Gtéwne zastosowania

Malowanie Udzwig (kg) 10
Zasieg (m) 2.2-2.6, dtugos¢ poruszania sie robota po torze: 1-14
Ochrona Standard: Klasa IP67, przeciwwybuchowa (Ex)

Charakterystyka montazu

Na torze nasciennym, w pomieszczeniu czystym,
na torze, w kabinie

Powtarzalno$¢ pozyciji (RP) (mm) 0.30
IRB 5400
IRB 5400-12 Slim arm
Gtoéwne zastosowania
Malowanie Udzwig (kg) 25
Zasieg (m) 3.10
Ochrona Standard: Klasa IP67, przeciwwybuchowa (Ex)

Charakterystyka montazu

Na podtodze

Powtarzalno$é pozyciji (RP) (mm) 0.15
IRB 5400
IRB 5400-13/14 Slim arm
Gtéwne zastosowania
Malowanie Udzwig (kg) 25
Zasieg (m) 3.1, dlugos¢ poruszania sie robota po torze: 1-14
Ochrona Standard: Klasa IP67, przeciwwybuchowa (Ex)

Charakterystyka montazu

Na torze nasciennym, w pomieszczeniu czystym,
na torze, w kabinie

Powtarzalnosé pozycji (RP) (mm)

0.15
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Roboty lakiernicze

IRB 5400

IRB 5400-22 Process arm

Gtéwne zastosowania

Malowanie Udzwig (kg) 25
Zasieg (m) 3.10
Ochrona Standard: Klasa IP67, przeciwwybuchowa (Ex)

Charakterystyka montazu

Na podtodze

Powtarzalno$¢ pozyciji (RP) (mm)

0.15

IRB 5400

IRB 5400-23/24 Process arm

Gtéwne zastosowania

Malowanie Udzwig (kg) 25
Zasieg (m) 3.1, dtugos¢ poruszania sie robota po torze: 1-14
Ochrona Standard: Klasa IP67, przeciwwybuchowa (Ex)

Charakterystyka montazu

Na torze nasciennym, w pomieszczeniu czystym,
na torze, w kabinie

Powtarzalno$é pozycji (RP) (mm)

0.15

IRB 5500

IRB 5500

Gtéwne zastosowania

Malowanie Udzwig (kg) 13
Zasieg (m) 3
Ochrona Standard: Klasa IP67, przeciwwybuchowa (Ex)

Charakterystyka montazu

na scianie — o$ 1 ,pozioma
na $cianie — 0$ 1 ,pionowa”

Powtarzalnos¢ pozycji (RP) (mm)

0.15

Mozliwos$¢ wygiecia 3 osi (moze by¢ ograniczone przez przeprowadzony przewdd w robocie)
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IRB 5500
IRB 5500 Podniesiony tor

Gtéwne zastosowania

Malowanie Udzwig (kg) 13
Zasieg (m) 3
Ochrona (RP) (mm) Standard: IP67
-.-.—C‘:t Pozycja montazu Na podtodze lub podniesiony: Robot: pochylony,
y SR pionowo i odwrécony.
? . Powtarzalnos¢ pozyciji (RP) (mm) 0.15

IRB 5350 Door Opener
5350 3-osiowy/4-osiowy

Gtéwne zastosowania

Otwieranie drzwi Udzwig (kg) 5
Zasieg (m) 1.85, dtugos¢ toru: 3 - 10
Ochrona (RP) (mm) Standard: Klasa IP66, przeciwwybuchowa (Ex)

1: ] Pozycja montazu Na podtodze, na torze
Powtarzalnos¢ pozycji (RP) (mm) 0.15
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Osprzet dla aplikaciji lakierniczych

Zmieniacz koloru

Zmieniacz koloru

Zmieniacze koloru ABB sa specjalnie zaprojektowane dla szybkiej zmiany koloru. Ich pozbawiona ,$lepych
zautkdw” struktura potgczen wewnetrznych pozwala na znaczne skrécenie cyklu czyszczenia. Obie wersje

- z tworzywa oraz stalowa, dostepne sa z opcja z lub bez recyrkulacji. W zmieniaczu koloru ABB istnieje mozli-
wos¢ potaczenia rozpuszczalnika i wodorozcieniczalnej farby stosowanych w systemach 1K i 2K.

Mikser 2K

Mikser 2K
Miksery 2K ABB sg specjalnie zaprojektowane dla zapewnienia doktadnego zmieszania farb dwusktadnikowych
oraz szybkiej zmiany koloru. Mikser 2K uzywa tego samego zaworu do farb co przy zmianie koloru (sa to
czesci wspolne). Mikser 2K jest tak zaprojektowany, aby mozna byto go potaczy¢ z pompa zgbatg ABB oraz

——

systemem IPS.

Pompa zebata

GearPump Unit

Precyzyjne pompy do farby ABB zapewniaja ciagta i doktadna regulacje przeptywu ptynu dla potrzeb aplikacji
automatycznego malowania. Sg specjalnie zaprojektowane dla szybkiej zmiany koloru. Pompy zebate moga by¢
stosowane w uktadach podawania farby, katalizatora oraz glaru i sa dostepne w rozmiarach: 1,2 cm?/obr.,

3 cm¥obr., 6 cm®¥obr. i 9 cm®/obr. Kompaktowa obudowa ztozona jest z lekkich elementéw, co zapewnia maty
odpad materiatdéw oraz krétszy czas zmiany koloru.

M-PAC Zmieniacz koloru & Modut pompy zebatej

M-PAC Zmieniacz koloru

Modularna koncepcja nowego osprzetu dla aplikacii lakierniczych M-PAC umoZliwia tatwa integracje wielu komponentéw
w celu zapewnienia maksymalnie kompaktowego i lekkiego systemu przeznaczonego do montazu w ramieniu robota.

Taka konstrukcja catego systemu zapewnia robotowi maksymalne mozliwe przyspieszenia i minimalne straty materiatu. Na
rysunku przedstawiony jest modutowy zmieniacz koloru, ktéry montuje sie bezposrednio na pompie zgbatej dla maksymal-
nej oszczednosci farby i minimalizacji czasu zmiany koloréw. Caty zespdt jest zaprojektowany w celu maksymalnej integracii
z robotem tak, aby zapewnic¢ jak najkrétsza linie zasilajaca w materiat do atomizera (zwykle mniej niz 650 mm).

Kompaktowy system kartridzowy CBS

Compact CBS Unit oraz C-CBS2

i
e

[T

Kompaktowy system kartridzowy CBS jest idealnym rozwigzaniem dla aplikacji z wykorzystaniem farb wodnych.
CBS stuzy do przygotowania i wymiany kartridzy z farbg w specjalnie przystosowanym dzwonie elektrostatycznym
ABB. CBS jest obstugiwany i kontrolowany przez kontroler robota ABB. Mozna go uzywac¢ zarowno do kartridzy
dedykowanych jak i ptukanych. System kartridzy jest dedykowany do wysokowydajnych aplikacji (najczesciej dla
klientow sektora Automotive) i zapewnia minimalne straty farby (zwykle mniej niz 5 ml). Kartridze ptukane uzywane
sg w zestawie ze zmieniaczem koloru dedykowanym do zmiany koloru farby w tym samym kartridzu. Straty farby
podczas zmiany koloru w kartridzu ptukanym sa nieco wigksze niz w kartridzu dedykowanym (<30 ml).

48 Katalog produktéw robotyki



Pozycjoner IRB 5320

Pozycjoner IRB 5320

Pozycjoner IRB 5320 to manipulator zintegrowany z szescioosiowym robotem malarskim upraszczajacy proces
malowania. Pracuje z jedng lub trzema osiami. Wersja trzyosiowa IRB 5320 jest uzywana do precyzyjnego
pozycjonowania elementéw przeznaczonych do pomalowania. Stoty obrotowe sg kontrolowane przez w petni
zintegrowany serwonaped ze stacjg fadujaca/roztadowujaca oraz miejscem, gdzie robot maluje czesci.

Ten jednoosiowy pozycjoner bazuje na niezawodnej i precyzyjnej przektadni ABB.

IRB 5330 Paint External Axis Kit

Paint External Axis Kit

[ ¥

e

178

- 0

e

Paint External Axis Kit to zestaw do kontroli i pozycjonowania robotéw lakierniczych ABB wzgledem liniowych

lub obrotowych systemodw pozycjonowania detali. Jednostka jest certyfikowana do pracy w otoczeniu wybuchowym.
Zostata zaprojektowana do pracy z zewnetrznymi systemami przenosnikowymi, jako kompletne rozwigzanie,
réwniez dla produktéw wielkogabarytowych.

Air Control Unit

Air Control Unit

Air Control Unit (ACU) firmy ABB to kontroler przeptywu powietrza do aplikacji lakierniczych. To bardzo dokfadne

i niezawodne urzadzenie steruje przeptywem powietrza. Air Control Unit kontroluje przeptyw powietrza do pistoletu
lakierniczego lub atomizera rotacyjnego typu bell i zawiera trzy kanaty, ktére kontroluja ksztatt pedzla, rotacje
atmomizera bell’a, a takze strumieni przeptywu dla niektdrych aplikacii.

Atomizery (RB1000-SAD, -SSD)

RB1000-SAD, -SSD

Atomizery serii Robobel o wewnetrznie napetnianej konstrukcji to wysokiej wydajnosci atomizery obrotowe

dla farb rozpuszczalnikowych, zapewniajgce doskonata jako$¢ wykoriczenia powierzchni oraz wysokg wydajnosé
procesu malowania. W sktad tej serii wchodza: standardowy atomizer typu 926, atomizer 951 realizujacy

funkcje pattern control oraz atomizer RB1000 zapewniajgcy natryskiwanie farbg z wydajnoscia do 1000 cm3/min.

Atomizery CBS

RB1000-WSC

Atomizery ABB z systemem kartridzowym CBS sg idealnym rozwigzaniem pozwalajgcym na zmniejszenie zuzycia
farb, zaréwno wodnych jak i rozpuszczalnikowych. Zmiana koloru polega na wymianie kartridzy, co powoduije,

ze straty farby sa znikome, zwtaszcza w przypadku stosowania kartridzy z farbg okreslonego koloru.

Dla efektywnego wykorzystania przestrzeni oraz optymalizacji kosztéw dostepna jest rowniez wersja zmywalna.
Te opcje wyrdznia wysoka wydajnosé sterowania gtéwnego oraz przeptywu przy duzych predkosciach

i przyspieszeniach robotéw dla zastosowan w zrobotyzowanych aplikacjach lakierowania szybkos$ciowego.
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Osprzet dla aplikaciji lakierniczych

Atomizery
RB1000-EXT

Atomizer o zewnetrznie napetnianej konstrukcji o wysokiej wydajnosci jest przeznaczony do farb wodnych.

Dzieki wykorzystaniu tego samego powietrza silnika co w serii RB1000, przy wysokowydajnych obrotach

L | siegajacych 80000 obr / min, zapewnia natryskiwanie farbg 700 cm3/min w Primer. Atomizer jest zaprojektowany
- Nf‘ z systemem bez podgrzewania powietrza oraz wyposazono w podwadjne dysze powietrzne. Produkt posiada funk-
‘/ cji pattern control zapewnia kontrole, co gwarantuje wysoka wydajnos$¢ procesu.

Atomizery

ROBOBEL031-PC

Nowa technologia atomizeréw przeznaczona jest dla klientéw przemystu ogdlnego. Doskonata wydajnosé atomizaciji
oraz natrysku kregu Robobel 031-PC przynosi o wiele wigksze korzysci niz normalne pistolety. Atomizer umozliwia
regulowanie szerokosci strumienia. Od kiedy 031-PC dziata bez uzycia wysokiego napigecia, istnieje mozliwos¢ uzycia
zaréwno farb wodnych jak i rozpuszczalnikowych.

Kompletne zestawy aplikacyjne

Paint Application Packages (PAP)

Paint Application Packages to kompletne rozwigzanie systemu lakierniczego zaprojektowane tak, aby uruchomienie
catego systemu byto maksymalnie krétkie. Zminimalizowano wymagania w zakresie strojenia parametrow.

Zostaje dostarczony z kompletng dokumentacjg oraz gotowym interfejsem do wspdtpracy np. z PLC nadrzednym.
Dostepnych jest kilka rodzajéw konfigurowalnych pakietéw — mozna wybrac¢ aplikacje z klasycznym pistoletem
automatycznym lub aplikacje z dzwonem elektrostatycznym, a takze liczbe kolordw, rodzaj pompy, dtugos¢ prze-
wodow itd.

Zestaw aplikacyjny

Zestaw aplikacyjny dla lakiernictwa (PAP)

.

)
|

Proste rozwigzanie do wyznaczania $ciezki ruchu w aplikacjach lakierniczych. Zestaw taczy uzycie technologii
Sledzenia ruchu z inteligentnym oprogramowaniem oraz prostym narzedziem do uczenia (urzgdzenie sledzace),
przypominajacym tradycyjny pistolet lakierniczy. Tryb nagrywania ruchu jest generowany przez ruch narzedzia,
ktory sledzi $ciezke ruchu i nagrywa polecenia lakiernicze. Prowadzenie Sciezki wizualnie utatwia laserowy marker,
tak, by mozliwe byto zobaczenie, gdzie zlokalizowane sa punkty na obiekcie. Predkos¢, doktadnosc i ptynnosé
ruchu sg w petni edytowalne w oprogramowaniu RobView.

Feather duster

Feather Duster (Okdurzacz ze strusimi piérami)

Zaprojektowany do czyszczenia karoserii samochodowych przygotowujac je do malowania. System zastepuje
przeznaczone do tego typu zadan maszyny, wykorzystujac technologie zrobotyzowana, tak by osiagnac¢ wyzsza
jakosc, efektywnosc¢ i tatwosc uzytkowania.
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FlexArc - Gotowe cele spawalnicze

Inzynierowie ABB zaprojektowali je specjalnie dla firm, dla
ktérych zasadnicze znaczenie ma produkcja ,,just-in-time”

oraz niezawodnos$¢ i elastycznosé procesu produkcyjnego.

Cele FlexArc® nie wymagajg skomplikowanej instalacji, dzieki
czemu koszty uruchomienia sg minimalne. Wszystkie elementy
dostarczone sg wstepnie zmontowane i gotowe do dziatania
natychmiast po uruchomieniu. Produkowane sg w kilku stan-
dardowych wariantach.

Cele spawalnicze FlexArc® to urzadzenia najwyzszej jakosci.
Najnowoczesniejsza technika kontroli ruchu zapewnia wyjat-
kowo krotki czas cyklu pracy. Dzieki standaryzacji w catym
zaktadzie mozna zastosowac jedng zunifikowang koncepcje
stanowisk spawalniczych. Zastosowanie pozycjonerow dwu-
stanowiskowych umozliwia prace w trybie nieprzerwanej
produkcji — gdy robot spawa, pracownik odbiera gotowy detal
i taduje nowe elementy do faczenia.

Cele spawalnicze oparte o pozycjoner typu A

FlexArc A

Robot IRB 1520ID, IRB 1600(ID), IRB 2600(ID),
IRB 4600
llo$¢ robotéw 1-2

Pozycjoner

IRBP A-250, IRBP A-500, IRBP A-750

Dopuszczalne obcigzenie

Maksymalnie 750 kg

Wyposazenie procesowe

Zrédto spawalnicze: Fronius, SKS, ESAB, Kemppi

(opcjonalnie)

Uchwyt spawalniczy: Fronius, Dinse, Binzel, SKS

Ochrona wyposazenia

Interface bezpieczenstwa kontrolera, panel
operatora, bariery $wietine, wytgcznik drzwiowy,

czujnik pozyciji

Cele spawalnicze oparte o pozycjoner typu B

FlexArc B

Robot IRB 1520ID, IRB 1600(ID), IRB 2600(ID),
IRB 4600
llos¢ robotow 1-2

Pozycjoner

IRBP B-250, IRBP B-500, IRBP B-750

Dopuszczalne obcigzenie

Maksymalnie 750 kg

Wyposazenie procesowe

Zrédto spawalnicze: Fronius, SKS, ESAB, Kemppi

(opcjonalnie)

Uchwyt spawalniczy: Fronius, Dinse, Binzel, SKS

Ochrona wyposazenia
(opcjonalnie)

Interface bezpieczenstwa kontrolera, panel
operatora, bariery swietlne, wytacznik drzwiowy,

czujnik pozyciji
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Cele spawalnicze oparte o pozycjoner typu C

FlexArc C

Robot

IRB 1520ID, IRB 1600(ID), IRB 2600(ID),
IRB 4600

llos¢ robotéw

1-2 (do 3 na zamdwienie)

Pozycjoner

IRBP C-500, IRBP C-1000

Dopuszczalne obcigzenie

Maksymalnie 1000 kg

Wyposazenie procesowe

Zrédto spawalnicze: Fronius, SKS, ESAB, Kemppi

(opcjonalnie)

Uchwyt spawalniczy: Fronius, Dinse, Binzel, SKS

Ochrona wyposazenia
(opcjonalnie)

Interface bezpieczenstwa kontrolera, panel
operatora, bariery swietlne, wytacznik drzwiowy,

czujnik pozyciji

Cele spawalnicze oparte o pozycjoner typu D

FlexArc D

Robot

IRB 1520ID, IRB 1600(ID), IRB 2600(ID),
IRB 4600

llos¢ robotow

1-2 (do 3 na zamdwienie)

Pozycjoner

IRBP D-300, IRBP D-600

Dopuszczalne obcigzenie

Maksymalnie 600 kg

Wyposazenie procesowe

Zrédto spawalnicze: Fronius, SKS, ESAB, Kemppi

(opcjonalnie)

Uchwyt spawalniczy: Fronius, Dinse, Binzel, SKS

Ochrona wyposazenia
(opcjonalnie)

Interface bezpieczenstwa kontrolera, panel
operatora, bariery swietine, wytgcznik drzwiowy,
czujnik pozyciji

Cele spawalnicze oparte o pozycjoner typu K

FlexArc K

Robot

IRB 1520ID, IRB 1600(ID), IRB 2600(ID),
IRB 4600

llos¢ robotow

1-2 (do 4 na zamdwienie)

Pozycjoner

IRBP K-300, IRBP K-600, IRBP K-1000

Dopuszczalne obcigzenie

Maksymalnie 1000 kg

Wyposazenie procesowe

Zrédto spawalnicze: Fronius, SKS, ESAB, Kemppi

(opcjonalnie)

Uchwyt spawalniczy: Fronius, Dinse, Binzel, SKS

Ochrona wyposazenia
(opcjonalnie)

Interface bezpieczenstwa kontrolera, panel
operatora, bariery swietlne, wytacznik drzwiowy,

czujnik pozycji
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Cele spawalnicze oparte o pozycjoner typu R

FlexArc R

Robot

IRB 1520ID, IRB 1600(ID), IRB 2600(ID),
IRB 4600

llos¢ robotéw

1-2 (do 4 na zamdwienie)

Pozycjoner

IRBP R-300, IRBP R-600, IRBP R-1000

Dopuszczalne obcigzenie

Maksymalnie 1000 kg

Wyposazenie procesowe

Zrédto spawalnicze: Fronius, SKS, ESAB, Kemppi

(opcjonalnie)

Uchwyt spawalniczy: Fronius, Dinse, Binzel, SKS

Ochrona wyposazenia
(opcjonalnie)

Interface bezpieczeristwa kontrolera, panel
operatora, bariery $wietine, wytgcznik drzwiowy,
czujnik pozyciji

Cele spawalnicze ze stotami spawalniczymi lub dwoma pozycjonerami typu L

FlexArc 2L

.

]

\ "

Robot

IRB 1520ID, IRB 1600(ID), IRB 2600(ID),
IRB 4600

llo$¢ robotow

1

Pozycjoner

2 x IRBP L lub 2 x nieruchomy stot

Dopuszczalne obcigzenie

Maksymalnie 300 kg

Wyposazenie procesowe

Fronius, SKS, ESAB, Kemppi

(opcjonalnie)

Uchwyt spawalniczy: Fronius, Dinse, Binzel, SKS

Ochrona wyposazenia

Interface bezpieczenstwa kontrolera, panel

(opcjonalnie) operatora, bariery Swietlne, wytacznik drzwiowy,
N{/ czujnik pozyciji
Cele spawalnicze z dwoma pozycjonerami typu L
FlexArc 2L
Robot IRB 1520ID, IRB 1600(ID), IRB 2600(ID),
IRB 4600
llos¢ robotéw 1-2 (do 3 na zamdwienie)
Pozycjoner 2 IRBP L

Dopuszczalne obcigzenie

Maksymalnie 300 kg

Wyposazenie procesowe

Fronius, SKS, ESAB, Kemppi

(opcjonalnie)

Uchwyt spawalniczy: Fronius, Dinse, Binzel, SKS

Ochrona wyposazenia
(opcjonalnie)

Interface bezpieczeristwa kontrolera, panel
operatora, bariery $wietlne, wytacznik drzwiowy,
czujnik pozyciji
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Oprogramowanie
RobotWare

RobotWare jest nazwg oprogramowania instalowanego

w kontrolerze IRC5 i zaprojektowanego w taki sposob, zeby
wspiera¢ wzrost wydajnosci produkcji i przyczyniac sie do
obnizania kosztow uzytkowania robota. Jgdrem tego posia-
dajgcego duze mozliwosci, a zarazem tatwego w konfiguracji
oprogramowania jest opracowany przez ABB jezyk RAPID

— bardzo elastyczne narzedzie do tworzenia programoéw dla
wszelkich zastosowan. Ponadto, oprogramowanie RobotWare
korzysta z opracowanego przez ABB zaawansowanego stero-
wania ruchem — funkcji TrueMove® i QuickMove®.

Funkcje te wyrdzniaja sie m.in. najdoktadniejszym odtwarza-
niem zaprogramowanych trajektorii oraz osigganiem najkrot-
szych czasow wykonywania cyklu, a dzigki temu zapewniajg
robotom IRB optymalng realizacje wykonywanych zadan.
Dodatkiem do bardzo obszernego pakietu oprogramowania
RobotWare jest wiele opcji uzupetniajgcych, szeroki wybdr
kart interfejsdw, a takze specjalnych zestawdéw oprogramo-
wania procesowego, dedykowanych dla konkretnych proce-
sow technologicznych (zgrzewanie punktowe, spawanie tuko-
we, dozowanie, sortowanie, malowanie).

RobotWare - Opcje

AbsAcc

Opcja Absolute Accuracy (AbsAcc) to kompensacja réznicy potozenia, ktdra zapewnia dla punktu TCP absolutng
doktadnos¢ wieksza niz £ 1 mm w calym zakresie pracy robota. Wyjatek stanowi pewne ograniczenie dla “wygiecia do
tytu” robota. Uzytkownik otrzymuje parametry kalibracji (parametry dotyczace kompensaciji zapisywane sg w module
SMB) oraz certyfikat dla robota. Réznica pomiedzy “robotem idealnym” a robotem rzeczywistym moze wynosi¢ do 10
mm, wynika to z tolerancji elementéw mechanicznych oraz ugiecia konstrukcji robota. Opcja Absolute Accuracy (Ab-

sAcc) jest zintegrowana z kontrolerem robota i nie wymaga zewnetrznego algotytmu przeliczenia i kompensaciji pozyciji.

RobotWare - Opcje

Komunikacja

- FTP Client

— NFS Client

- PC Interface

- FlexPendant Interface

— Field bus Command Interface

Wiele opcji oprogramowania RobotWare zwigzanych jest z dwukierunkowag komunikacjg z robotem:

— Socket Messaging

— File i Serial Channel Handling

— EtherNet/IP m/s

— PROFINET SW, master/slave i tylko slave

RobotWare - Opcje

Conveyor Tracking

Conveyor Tracking (zwany rowniez sledzeniem liniowym) jest funkcja, dzieki ktdrej robot sledzi obiekt na
poruszajacym sie przenosniku tasmowym. W trakcie $ledzenia przenosnika zaprogramowana predkos¢ pracy
robota bedzie sie dostosowywacé do zmiennej predkosci przenosnika.

RobotWare - Opcje

Collision Detection

Collision Detection to opcja oprogramowania, ktéra redukuije site uderzenia przy kolizji. W ten sposdb robot oraz zewnetrzny sprzet moga by¢ chronione

przed powaznym zniszczeniem.
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RobotWare - Opcje

SafeMove

——ri,

System bezpieczeristwa SafeMove opracowano na podstawie najnowszych osiggnie¢ w dziedzinie bezpieczenstwa
robotyki, pozostaje w catkowitej zgodnosci z przepisami bezpieczenstwa po ich modernizaciji

(ISO 10218). System analizuje pozycje manipulatora pod wzgledem bezpieczenstwa poprzez sledzenie jego ruchow
w okreslonych strefach pracy robota, dodajac odpowiednie ograniczenia predkosci, zmieniajgc orientacje narzedzia,
a takze (o ile to konieczne) zatrzymujac catkowicie ruch. Jezeli zostanie wykryte zagrozenie bezpieczenstwa,
SafeMove wykonuje awaryjne zatrzymanie manipulatora lub alarmuje nadrzedny sterownik PLC w utamku sekundy.
Dzieki systemowi SafeMove mozliwe jest ograniczenie wielkosci celi zrobotyzowanej, co oszczedza cenng
powierzchnie instalacyjna. Istnieje rowniez mozliwosc¢ takiej konfiguracii celi zrobotyzowanej, w ktdrej robot

i operator moga sie swobodnie komunikowac¢ bez narazania bezpieczenstwa.

Dla niektdrych potrzeb dostepny jest prostszy system elektronicznych czujnikéw krarnicowych — Electronic Position
Switches, ktéry pracuje na tej samej zasadzie co SafeMove, ale posiada ograniczone mozliwosci definiowania stref
bezpieczenstwa

RobotWare - Opcje

SoftMove

SoftMove jest opcja, ktéra pozwala na ptynne dostosowanie sie do oddziatywania sit zewnetrznych lub zmian

w ksztatcie obiektu pracy. SoftMove moze zmniejszy¢ sztywnosc¢ robota w okreslonym kierunku (w jednoczesnej
relacji z narzedziem lub obiektem), zachowujac pierwotne parametry w innych kierunkach. Podstawowe zachow-
anie “miekkosci” jest kontrolowane gtéwnie przez parametry sztywnosci i ttumienie. Opcja SoftMove, dziata tylko
w jednym kierunku, co pozwala na osiggniecie wysokich doktadnosci, zmniejsza czas programowania robota

i umozliwia skuteczng interakcje pomiedzy robotem a maszyna.

RobotWare - Opcje

QuickMove™ i TrueMove
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Funkcje QuickMove i TrueMove oparte sg na zaawansowanym dynamicznym modelowaniu. Kontroler IRC5
optymalizuje wydajnos¢ pracy robota dla osiggniecia mozliwie najkrétszego czasu cyklu poprzez znalezienie
najkrotszej drogi (QuickMove) oraz precyzyjnego odwzorowania ruchéw (TrueMove). Przewidywalnos$é oraz tor
ruchu uniezalezniony od predkosci sa optymalizowane automatycznie, bez koniecznosci regulacji przez
programiste. Ruchy, ktére programujesz, to ruchy, ktére otrzymuijesz.

RobotWare - Opcje

MultiMove
Opcja MultiMove — Independent — opcja pozwala na sterowanie nawet 4 robotami, czyli w sumie 36 osiami po-
przez jeden kontroler. MultiMove istnieje w dwdch modelach - Independent i Coordinated.
<t 'J? Z opcja MultiMove Independent roboty pracuja niezaleznie od siebie, czyli kontrolowane sg poprzez oddzielne
ﬁ" zadania w jezyku programowania RAPID. Istnieje rowniez mozliwos¢ oddzielnego sterowania pozycjonerami
(poprzez oddzielne zadania w jezyku RAPID).
& o
E » "'A 15' Z opcja MultiMove Coordinated, system MultiMove jest zdolny do pracy nad wspdlnym detalem
=) I ’ .

MultiMove Coordinated zawiera réwniez funkcje MultiMove Independent.
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Oprogramowanie

ABB oferuje peten zakres prostych w uzytkowaniu narzedzi
(oprogramowania), ktore pomagajg ulepszac procesy
zrobotyzowane, optymalizowac produkcje, zwiekszac wydajnosc,
tym samym przyspieszajgc zwrot z inwestycii.

Spawanie

RobotWare Arc

ABBITT s T Ix RobotWare Arc sktada sie z wielu dedykowanych spawaniu tukowemu funkcji. Program jest prosty i jednoczesnie

Tomivg ~ Bleaing sl

bardzo funkcjonalny miedzy innymi dlatego, ze pozycjonowanie robota i kontrola procesu sa monitorowane
i prowadzone za pomoca jednej instrukciji.
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Zgrzewanie

RobotWare Spot

Oprogramowanie RobotWare Spot upraszcza proces zgrzewania. RobotWare Spot jest zaprojektowane tak,
by petni¢ funkcje elastycznej platformy do tworzenia indywidualnych i fatwych w uzyciu pakietéw funkcjonalnych
dla réznych typdw zgrzewania.

Ciecie

Nowoczesne roboty ABB sg uzywane miedzy innymi do ciecia laserowego wymagajacego bardzo wysokiej precyzji.
Jest to mozliwe dzieki kombinaciji duzej sztywnosci robotdw wraz z zaawansowanymi funkcjami oprogramowania
do ciecia: RobotStudio Cutting PowerPac i RobotWare Cutting.

Uzywanie robotéw do tej wtasnie aplikacji zapewnia znaczace korzysci, poréwnujac chociazby do ciecia laserowego,
ktére wykonywane jest przez maszyny. Zrobotyzowane aplikacje ciecia laserowego redukujg koszty inwestycji oraz
zajmujg znacznie mniej powierzchni.

Dozowanie

RobotWare Dispense

|; RobotWare Dispense moze by¢ uzywane do réznego typu proceséw dozowania. Jest to opcja oprogramowania
uzywana typowo do aplikacji klejenia, uszczelniania, natryskiwania etc. Opcja znajduje swoje zastosowanie
w wielu aplikacjach.
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Pakowanie i sortowanie

PickMaster 3

PickMaster to rozbudowane oprogramowanie do obstugi robotéw w procesie pakowania.

Oprogramowanie jest instalowane na komputerze PC, korzysta z interfejsu graficznego do konfigurowania nawet
bardzo rozbudowanych aplikacji, w ktérych istnieje mozliwo$¢ potaczenia nawet osmiu robotéw pracujacych
wzdtuz przenosnika. PickMaster 3 obejmuje bardzo zaawansowane techniki wizyjne oraz scisle zintegrowana
mozliwosc

Sledzenia przenosnika.

Obstuga maszyn

RobotWare Machine Tending

RobotWare Machine Tending jest elastycznym oprogramowaniem kontrolera dla robotéw ABB. Zbidr narzedzi

w ramach oprogramowania RobotWare Machine Tending, ktére powstaty w oparciu o duze doswiadczenie ABB

w obstudze maszyn, zapewnia redukcje wydatkéw oraz wzrost wydajnosci przy jednoczesnej prostocie
w uzytkowaniu i elastycznosci programowania. Oferuje wiele mozliwosci i narzedzi, w tym intuicyjny, graficzny
interfejs uzytkownika, ktéry utatwia bezproblemowe i bezpieczne operowanie dla kazdego.

Montaz

RobotWare Force Control

RobotWare Force Control przeznaczony jest do zadan, ktére wymagaja kontroli sity, jak montaz, testowanie
produktu, obrébka materiatu itp. Opcja opiera sie na koncepciji kontroli sity, tj. ruchéw robota dostosowanych
do sygnatéw zwrotnych z czujnika sity.

W ten sposéb robot moze automatycznie korygowaé swoja pozycje podczas obrébki detalu lub montowac
produkty, uzywajac inteligentnych ruchéw bez ryzyka zniszczenia produktu.

RobView

RobView

ALY b ey b m K

Z RobView 5 mozna zarzadza¢ aplikacja lakierowania zrobotyzowanego. Bez wzgledu na to, czy jest to jeden
czy wiele robotdéw, przedstawia petng wizualizacje procesu malowania oraz nadzoruje prace catej zrobotyzowane;j
celi lakierniczej. Podstawowa wersja RobView 5 jest dodawana do wszystkich robotéw lakierniczych IRC5P
bezptatnie*. Jest to niedrogie rozwigzanie graficznego interfejsu dla instalacji budzetowych. Dla instalacji
zaawansowanych istnieje mozliwo$¢ wyboru dodatkowych ,plug in”, co zdecydowanie rozszerza mozliwosci
systemu.

*Wymaga zgtoszenia aktywacji
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Oprogramowanie

RobotStudio®

RobotStudio to oprogramowanie, ktére umozliwia W fazie projektowania RobotStudio pozwala na weryfikowanie
efektywniejsze wykorzystanie mozliwosci systemu pomystéw rozwigzan uchwytéw i oprzyrzgdowania jeszcze
zrobotyzowanego. Na etapie opracowania koncepcji przed ich wykonaniem. RobotStudio umozliwia przygotowy-
RobotStudio umozliwia wizualizacje i ocene réznych wanie i sprawdzanie programow wykonawczych dla robotéw

rozwigzan alternatywnych.

jeszcze przed zainstalowaniem samego robota i pozostatego
wyposazenia w rzeczywistej celi zrobotyzowane;.

Po rozpoczeciu regularnej eksploatacji produkcyjnej robota
nadal mozna korzysta¢ z RobotStudio przy tworzeniu nowych
programow lub modyfikowaniu juz istniejgcych dla nowych
lub zmienianych wyrobdw, ograniczajgc przy tym do minimum
przerwy w normalnej pracy stanowiska.

RobotStudio - PowerPacs

RobotStudio ArcWelding PowerPac

Pakiet ArcWelding PowerPac™ jest dodatkiem (naktadka) do RobotStudio, upraszczajaca i utatwiajaca
programowanie w aplikacjach spawalniczych. Pakiet ten zawiera m.in. program ekspercki VirtualArc™,
umozliwiajacy okreslanie parametrow systemowych niezbednych do osiggniecia konkretnych wynikéw spawania.
Uzycie ArcWelding PowerPac™ pozwala na zapewnienie optymalnej pozycji spawania oraz prawidtowego
prowadzenia palnika, co wptywa na poprawe jakosci spoin oraz skracanie czaséw cyklu.

RobotStudio - PowerPacs

RobotStudio Painting PowerPac

Pakiet Painting PowerPac™ jest uzupetieniem oprogramowania RobotStudio o funkcje niezbedne

do programowania robotéw w procesach malowania oraz wykorzystywanego w tym celu osprzetu dla aplikaciji
malarskich. Przyspiesza proces programowania oraz umozliwia symulacje pracy robotéw malarskich.

Jest takze szybszym i bardziej intuicyjnym sposobem tworzenia programéw malarskich dla robota.

Utatwia tworzenie i edytowanie parametréw. Do programu sg automatycznie dodawane odpowiednie instrukcje
zwigzane z procesem malowania oraz jest automatycznie wybierana pozycja wyzwolenia igty pistoletu.
Automatycznie wyliczane sa pozycje robota dla odlegtosci, w jakich ma sie rozpoczynac proces przyspieszania
lub hamowania. Mozliwa jest réwniez predykcja parametréw procesu malowania.

RobotStudio - PowerPacs

RobotStudio Machine Tending PowerPac

RobotStudio Machine Tending PowerPac jest dodatkiem do RobotStudio, najbardziej funkcjonalnego narzedzia
do programowania ABB, ktory zapewnia platforme do szybkiego, tatwego tworzenia i edytowania programow
do obstugi maszyn w wirtualnym srodowisku 3D. RobotStudio Machine Tending PowerPac jest zintegrowane

z RobotWare Machine Tending.
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RobotStudio - PowerPacs

RobotStudio Machining PowerPac
sy : —r Naktadka do RobotStudio Machining PowerPac (do zadan obrébczych) redukuje ztozonos¢ programowania

do 50% oraz optymalizuje $ciezki narzedzi celem poprawy jakosci produktu. PowerPac prowadzi uzytkownikéw
w tworzeniu precyzyjnych celéw i sciezek z powierzchni i krawedzi do importowanego modelu CAD, majac
kontrole parametréw procesowych w symulaciji.

Dodatkowo, PowerPac dostarcza mozliwos¢ konwertowania kodéw CNC do RAPIDa oraz dostosowania konw-
ersje do zréznicowanych konfiguracji urzadzenia. RobotStudio MachiningPowerPac nie tylko wspiera tradycyjna

obrdbke, ale takze wspomaga procesy oparte o technologie sity kontrolowanej i jest zintegrowany z opro-
gramowaniem RobotWare Machining FC.

RobotStudio - PowerPacs

RobotStudio Cutting PowerPac
R i

RobotStudio Cutting PowerPac jest narzedziem do programowania w trybie offline, ktére umozliwia operatorom
tworzenie, modyfikowanie oraz weryfikowanie programéw do ciecia w ramach symulacji offline 3D zamiast
na realnym obiekcie. RobotStudio Cutting PowerPac jest zintegrowane z RobotWare Cutting.

RobotStudio - PowerPacs

RobotStudio Palletizing PowerPac

ks = RobotStudio Palletizing PowerPac sprawia, ze programowanie zrobotyzowanych systeméw do paletyzaciji jest
T 3 tatwiejsze niz kiedykolwiek wczesniej. Przy uzytkowaniu oprogramowania nie trzeba posiadaé zadnych zdolnosci

programistycznych. Narzedzie redukuje czas programowania oraz pozwala na tworzenie kompletnych symulacii,
a takze programdéw robota w kilka minut.

RobotStudio - PowerPacs

RobotStudio Picking PowerPac

1 i_-..:..,_" —-—-—-—' RobotStudio Picking PowerPac jest narzedziem offline, ktére symuluje PickMaster’a 3 w aplikacjach pobierania

it
|

(sortowania). PowerPac oferuje tatwos¢ uzycia oraz konfigurowania w aplikacjach pobierania. Symulacje moga by¢

wykonywane oraz w petni optymalizowane przed pobraniem do PickMaster’a 3 dla realnej produkcji.
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Wiecej informacji

ABB Contact Center
tel.: 22 22 37 777
e-mail: kontakt@pl.abb.com

ABB Sp. z o.0.

Siedziba spofki

ul. Zeganska 1

04-713 Warszawa

tel.: 22 22 39 030

tel. kom.: 783 831 220

e-mail: robotyka.sprzedaz@pl.abb.com

www.abb.pl/robotics

Note:

ABB zastrzega sobie prawo do dokonywania zmian
technicznych badZ modyfikacji zawartosci niniejszego
dokumentu bez uprzedniego powiadamiania.

W przypadku zamdwien obowigzywac beda
uzgodnione warunki. ABB Sp. z 0.0. nie ponosi zadnej
odpowiedzialnosci za potencjalne btedy lub mozliwe
braki informacji w tym dokumencie.

Zastrzegamy wszelkie prawa do niniejszego
dokumentu i jego tematyki oraz zawartych w nim zdje¢
i ilustracji. Jakiekolwiek kopiowanie, ujawnianie stronom
trzecim lub wykorzystanie jego zawartosci w czesci

lub w catosci bez uzyskania uprzednio pisemnej zgody
ABB Sp. z 0.0. jest zabronione.
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