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Uberblick iiber diese Spezifikation

Uberblick iiber diese Spezifikation

Uber diese Produktspezifikation

Diese Produktspezifikation beschreibt die Leistung eines Manipulators oder einer
ganzen Serie von Manipulatoren in Bezug auf:

 Die Struktur und Dimensionsdarstellungen

« Die Einhaltung von Normen, Sicherheits- und Betriebsbestimmungen

» Die Lastdiagramme, Montage von Zusatzausriistung, die Bewegung und die
Roboterreichweite

+ Die Angabe der verfuigbaren Varianten und Optionen

Die Spezifikation betrifft den Manipulator der die OmniCore-Steuerung verwendet.

Verwendung
Produktspezifikationen dienen dazu, Daten und Leistungsinformationen iliber das
Produkt zu liefern, um zum Beispiel bei Kaufentscheidungen zu helfen.
Informationen zum Umgang mit dem Produkt befinden sich im Produkthandbuch.
Diese Spezifikation ist vorgesehen fiir:
« Produktmanager und Produktbediener
» Verkaufs- und Marketingpersonal
+ Bestellwesen- und Kundendienstpersonal
+ Integratoren und Kunden
Referenzen
Die Dokumentation, auf die in diesem Spezifikation verwiesen wird, ist in der Tabelle
unten aufgefihrt.
Dokumentname Dokumentnummer
Produkthandbuch - IRB 920 3HAC075721-003
Produkthandbuch - OmniCore C30 3HAC060860-003
Produkthandbuch - OmniCore C90XT Typ A 3HAC089065-003
Produktspezifikation - OmniCore C line 3HAC065034-003
Produkthandbuch - OmniCore E10 3HAC079399-003
Produktspezifikation - OmniCore E line 3HAC079823-003
Revisionen
Revision Beschreibung
A Erste Ausgabe
B Verdffentlicht in Ausgabe R21D. Die folgenden Uberholungen wurden
in dieser Aktualisierung vorgenommen:
» Die unterstiitzte Steuerung OmniCore E10 wurde hinzugefugt.
C Verbffentlicht in Ausgabe R22A. Die folgenden Uberholungen wurden
in dieser Aktualisierung vorgenommen:
» Option Basis 54 und Clean Room hinzugefiigt.
» Informationen zur Schraubentiefe zu den Befestigungsschrauben
fur das Roboterfundament wurden hinzugefiigt.

Fortsetzung auf néchster Seite

Produktspezifikation - IRB 920
3HACO075723-003 Revision: N
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Uberblick iiber diese Spezifikation

Fortsetzung

Revision

Beschreibung

D

Verdffentlicht in Ausgabe 22B. Die folgenden Uberholungen wurden in
dieser Aktualisierung vorgenommen:
*  Winkliger Anschluss [3209-1] hinzugefigt.

Verdffentlicht in Ausgabe 22C. Die folgenden Uberholungen wurden in
dieser Aktualisierung vorgenommen:
« Hinzugefligte neue Varianten [3300-12] IRB 920-6/0.55 und [3300-
13] IRB 920-6/0.65.

Verdffentlicht in Ausgabe 22D. Die folgenden Uberholungen wurden in
dieser Aktualisierung vorgenommen:
« Hinzugefligt Mains cable [3203-x].

« Tabelle fir Max-Presskraft hinzugefugt (Z-Hub).

Verdffentlicht in Ausgabe 23A. Die folgenden Uberholungen wurden in
dieser Aktualisierung vorgenommen:
« Produktionsdaten hinzugefiigt.

Verdffentlicht in Ausgabe 23B. Die folgenden Uberholungen wurden in
dieser Aktualisierung vorgenommen:
* IRB 920-6/0.55 und IRB 920-6/0.65 sind erhéltlich fiir den IP54
Schutz.

« Die aktualisierten Bremswege und Bremszeiten des Roboters
wurden in dieses Dokument verschoben und aus dem allgemeinen
Dokument entfernt, siehe Bremswege und Bremszeiten von Ro-
botern auf Seite 55.

Veréffentlicht in Ausgabe 23C. Die folgenden Uberholungen wurden in
dieser Aktualisierung vorgenommen:
» Geringflugige Anderungen.

« Die aktualisierten Bremswege und Bremszeiten des Roboters
wurden in dieses Dokument verschoben und aus dem allgemeinen
Dokument entfernt, siehe Bremswege und Bremszeiten von Ro-
botern auf Seite 55.

Veréffentlicht in Ausgabe 23D. Die folgenden Uberholungen wurden in
dieser Aktualisierung vorgenommen:
+ Sicherheitswarnleuchte entfernt.

Verdffentlicht in Ausgabe 24B. Die folgenden Uberholungen wurden in
dieser Aktualisierung vorgenommen:
« Aktualisierte Grafiken fiir Bodenkabel.

Verdffentlicht in Ausgabe 24C. Die folgenden Uberholungen wurden in
dieser Aktualisierung vorgenommen:

« Unterstltzung hinzugefiigt fir OmniCore C90XT Type A Steuerung
Informationen entfernt C90XT.

Verdffentlicht in Ausgabe 24D. Die folgenden Uberholungen wurden in
dieser Aktualisierung vorgenommen:
« Aktualisierte Optionen [3203-X] Mains cable.

Produktspezifikation - IRB 920
3HACO075723-003 Revision: N
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1 Beschreibung

1.1.1 Einleitung

1 Beschreibung

1.1 Struktur

1.1.1 Einleitung

Allgemeines
Der IRB 920 ist ein Roboter der neuesten Generation der 4-achsigen von ABB
Robotics mit einer Nutzlast von 6 kg. Er wurde speziell auf einer industriellen
Roboter-Plattform entwickelt. Der Roboter verfligt liber eine speziell zur ausgelegte
offene Struktur fir die flexible Nutzung. Dartiber hinaus verfiigt er Gber
umfangreiche Kommunikationsméglichkeiten mit externen Systemen.

Der IRB 920 umfasst die folgenden Varianten:
« IRB 920T-6/0.45
- IRB 920T-6/0.55
« IRB 920T-6/0.65
- IRB 920-6/0.55
- IRB 920-6/0.65

H Hinweis

Ohne eine spezifische Aussagen umfasst IRB 920 alle Varianten dieses
Produktes.

Reinraumroboter

naEE Fraunhofer

BEEEEe TESTED
DEVICE

ABB
IRB 920T1-6/0.55_250
Report No. AB 2108-1253

xx2100002730

Die Partikelemission des Roboters erfiillt die Anforderungen fiir Clean room Klasse
5 nach DIN EN ISO 14644-1.

Clean room-Roboter sind fiir die Arbeit in Reinraumumgebungen vorgesehen.
Ergebnis des IPA-Tests:

Der Roboter IRB 920 eignet sich zur Verwendung in Reinrdumen und entspricht
bei Betrieb mit einer Geschwindigkeit von 50% der Luftreinheit Klasse 5 gemaB
ISO 14644-1.

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.1.1 Einleitung

Fortsetzung

IP54 Schutz

Der Roboter IRB 920 eignet sich zur Verwendung in Reinrdumen und entspricht
bei Betrieb mit einer Geschwindigkeit von 100% der Luftreinheit Klasse 5 gemaB
ISO 14644-1.

Clean room-Roboter sind dazu konstruiert, die Partikelemission, die von Robotern
ausgeht, zu unterbinden. So sind zum Beispiel haufige Wartungsarbeiten méglich,
ohne den Lack zu beschédigen. Der Roboter ist mit vier Schichten Polyurethanlack
beschichtet. Die letzte Schicht ist ein Klarlack, der auch die Etiketten tiberdeckt,
was die Reinigung vereinfacht. Der Lack wurde auf das Ausgasen von fliichtigen
organischen Verbindungen (VOC) getestet und gemaB ISO 14644-8 klassifiziert.

Informationen zur AMC (Airborne Molecular Contamination)-Klassifizierung siehe
unten:

Parameter Ausgasmenge
Flache (m?2) Testdauer |Temp. (° C) Durchge- |Ermittelte |Normiert Klassifizie-
fuhrter Test | Gesamtmen- |auf Basis  |rung nach
ge (ng) von1m?2 |ISO 14644-
und 1s(g) |8
4.5E-03 3600 23 TVOC 2848 1.7E-07 -6.8
4.5E-03 60 90 TVOC 46524 1.7E-04 -3.8

Klassifizierungsergebnisse geméaB ISO 14644-8 bei verschiedenen
Testtemperaturen.

Bei dem Roboter ist IP54 als Option vorhanden. Die Option fligt Abdichtung,
Bearbeitung von Teilen und Dichtung hinzu.

Software-Produktpalette

Wir haben eine Reihe von Softwareprodukten hinzugefiigt, die alle unter dem
Begriff Active Safety (aktive Sicherheit) zusammengefasst sind und nicht nur das
Personal im Falle eines Unfalls schiitzen, sondern auch Roboterwerkzeuge,
Peripherieausriistung sowie den eigentlichen Roboter.

Betriebssystem

Der Roboter ist mit der OmniCore C30/C90XT/E10 -Steuerung und der
RobotWare-Steuersoftware ausgestattet. RobotWare unterstiitzt sémtliche Aspekte
des Robotersystems, wie beispielsweise die Bewegungssteuerung, die Entwicklung
und die Ausfuhrung von Anwendungsprogrammen, den Datenaustausch usw.,
siehe Bedienungsanleitung - OmniCore.

Sicherheit

Die Sicherheitsnormen gelten fiir den gesamten Roboter, den Manipulator und die
Steuerung.

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

Zusatzliche Funktionalitat

1.1.1 Einleitung
Fortsetzung

Der Roboter kann mit optionaler Software zur Unterstitzung zuséatzlicher Funktionen
und Anwendungen ausgestattet werden — z. B. Kommunikationsfunktionen —
Netzwerk-Kommunikation — sowie erweiterte Funktionen, wie Multitasking,
Sensoriiberwachung usw. Eine umfassende Beschreibung der optionalen Software

entnehmen Sie bitte Produktspezifikation - OmniCore C line und

Produktspezifikation - OmniCore E line.

Roboterachsen

xx2100000931

Pos. Beschreibung Pos. Beschreibung
1 Achse 1 2 Achse 2
3 Achse 3 4 Achse 4

Produktspezifikation - IRB 920
3HACO075723-003 Revision: N

© Copyright 2021-2024 ABB. Alle Rechte vorbehalten.
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1 Beschreibung

1.1.2 Verschiedene Robotervarianten

1.1.2 Verschiedene Robotervarianten

Allgemeines

Der IRB 920 ist in flinf Versionen erhaltlich.

Robotervarianten

Folgende Roboterversionen sind erhéltlich.

Robotervariante Handhabungskapazitit (kg) Reichweite (m)
IRB 920T-6/0.45 6 kg 0,45 m
IRB 920T-6/0.55 6 kg 0,55 m
IRB 920T-6/0.65 6 kg 0,65 m
IRB 920-6/0.55 6 kg 0,55 m
IRB 920-6/0.65 6 kg 0,65 m

12
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1 Beschreibung

1.1.3.1 Technische Daten

1.1.3 Definition der Versionsbezeichnungen

1.1.3.1 Technische Daten

Gewicht, Roboter
Die Tabelle gibt das Gewicht des Roboters an.

Robotermodell Nenngewicht

IRB 920 IRB 920-6/0.55: 23 kg
IRB 920-6/0.65: 24 kg
IRB 920T-6/0.45: 22 kg
IRB 920T-6/0.55: 23 kg
IRB 920T-6/0.65: 24 kg

H Hinweis

Das Gewicht wird fiir den Roboter ohne Zusatzoptionen, Werkzeuge und andere
am Roboter montierte Werkzeuge angegeben.

Montagepositionen
Die Tabelle zeigt die gultigen Einbaulagen und den Montagewinkel (Einbau) fiir
den Manipulator.

Montage position Einbauwinkel

Stehend montiert 0°

ﬂ Hinweis

Der tatséchliche Montagewinkel muss immer in den Systemparametern
konfiguriert werden, da sonst Leistung und Lebensdauer beeintrachtigt werden.
Einzelheiten finden Sie im Produkthandbuch.

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.1.3.1 Technische Daten
Fortsetzung

Belastung des Fundaments, Roboter

Fxy

\

\2% - O.=ma )
I||!|

Fz

xx2000001168

Xy Kraft in jede Richtung der XY-Ebene

Kraft entlang der Z-Achse

z

F

F

TXy Biegemoment jede Richtung der XY-Ebene
T

2 Verwindungsmoment um die Z-Achse

Die Tabelle gibt die unterschiedlichen Krafte und Drehmomente an, denen der
Roboter bei unterschiedlichen Arbeiten ausgesetzt ist.

H Hinweis
Diese Krafte und Drehmomente sind Extremwerte, die wahrend des Betriebs

selten erreicht werden. AuBerdem werden die Maximalwerte niemals gleichzeitig
erreicht!

Fortsetzung auf nédchster Seite
14
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1 Beschreibung

1.1.3.1 Technische Daten
Fortsetzung

A WARNUNG

Die Installation des Roboters darf nur geméaB den Angaben beziiglich
Montageoptionen in der bzw. den folgenden Lasttabellen erfolgen:

Stehend montiert

Kraft Dauerbelastung (Betrieb) Maximale Last (Nothalt)
Kraft xy +550 N +1500 N

Kraft z +550 N +650 N

Drehmoment | £330 Nm 1500 Nm

Xy

Drehmoment |£150 Nm 900 Nm

z

Anforderungen, Fundament

Die Tabelle enthéalt die Anforderungen an das Fundament, wobei das Gewicht des
installierten Roboters enthalten ist:

Anforderung Wert Hinweis
Ebenheit des Funda- |0,1/500 mm Ebene Flachen erméglichen eine bessere
ments Wiederholbarkeit der Resolverkalibrierung

im Vergleich zu den Originaleinstellungen bei
Lieferung von ABB.

Die Ebenheitswerte beziehen sich auf die
Verankerungspunkte des Robotersockels.

Zur Kompensierung einer unebenen Oberfl&-
che kann der Roboter wéhrend der Installati-
on neu kalibriert werden. Eine geénderte
Resolver-/Encoder-Kalibrierung hat Auswir-
kungen auf die absolute accuracy

Minimale Resonanzfre- |22 Hz Fir eine optimale Leistung ist der empfohlene
quenz Wert einzuhalten.

ﬂ Hinweis Die Steifigkeit des Sockels muss der Robo-
termasse einschlieBlich Ausriistung entspre-

Wenn eine niedrigere |chen.!

als die empfohlene | |nformationen iiber die Kompensation der

Resonanzfrequenz | Fundamentflexibilitat finden Sie in der Be-

verwendet wird, kann | schreibung von Motion Process Mode im

sich dies auf die Le- | Handbuch, das die Softwareoption der

bensdauer des Mani- | Steuerung beschreibt, siehe Referenzen auf
pulators auswirken. |Seijte 7.

Minimale Materialaus-| 150 MPa
dehnungsfestigkeit
des Fundaments

I Die angegebene minimale Resonanzfrequenz ist als Frequenz der Masse und des Tragheitsmoments
des Roboters zu verstehen. Dabei ist der Roboter als steif angenommen und eine
Translations-/Torsionselastizitdt des Fundaments hinzu addiert, d. h., die Steifigkeit des Sockels,
auf dem der Roboter montiert ist. Die minimale Resonanzfrequenz ist nicht als Resonanzfrequenz
von Gebaude, Boden usw. zu verstehen. Beispielsweise beeinflusst eine sehr groBe dquivalente
Masse des Bodens die Roboterbewegung nicht — selbst dann nicht, wenn ihre Frequenz deutlich
unter dem angegebenen Wert liegt. Der Roboter sollte so fest wie méglich am Boden montiert sein.

Stérungen durch andere Maschinen beeinflussen die Roboter- und Werkzeuggenauigkeit. Die
Resonanzfrequenz des Roboters liegt bei 10-20 Hz. Stérungen in diesem Bereich werden verstérkt,
auch wenn eine leichte Dampfung durch die Servosteuerung stattfindet. Dies kann je nach den
Anwendungsanforderungen ein Problem darstellen. In diesem Fall muss der Roboter von der
Umgebung isoliert werden.

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.1.3.1 Technische Daten
Fortsetzung

Lagerbedingungen, Roboter

Die Tabelle gibt die zulassigen Lagerbedingungen fiir den Roboter an:

Parameter Wert

Min. Umgebungstemperatur -25°C

Max. Umgebungstemperatur 55°C

Max. Umgebungstemperatur (weniger als 24 h) 70°C

Max. Luftfeuchtigkeit 95% at constant temperature
(gaseous only)

Betriebsbedingungen, Roboter

Die Tabelle gibt die zuldssigen Betriebsbedingungen fiir den Roboter an:

Parameter Wert
Min. Umgebungstemperatur +5°C 1
Max. Umgebungstemperatur +45°C

Max. Luftfeuchtigkeit

5% - 95% nicht-kondensierend
gemaB IEC61131-2

Bei einer niedrigen Umgebungstemperatur von < 10 °C wird, wie bei jeder anderen Maschine auch,

fir den Roboter eine Warmlaufphase empfohlen. Andernfalls besteht die Gefahr, dass der Roboter
aufgrund der temperaturbedingten Viskositat von Ol und Schmierfett stehen bleibt oder mit

geringerer Leistung lauft.

Schutzklassen, Roboter

Die Tabelle gibt die erhéltlichen Schutzarten des Roboters mit den entsprechenden

Schutzklassen an.

Schutzart Schutzklasse |
Manipulator, Schutzart Standard IP30ii

IP54 (option 3350-540)
Manipulator, Schutzart Clean Room ISO Class 5iil

| GemaB IEC 60529.
0]

The protection class of the ballscrew area is IP20. For more information, please contact ABB.

il valid for IRB 920T-6/0.45, IRB 920T-6/0.55 and IRB 920T-6/0.65.

Umweltinformationen

Das Produkt entspricht IEC 63000. Technical documentation for the assessment
of electrical and electronic products with respect to the restriction of hazardous

substances.

Sonstige technische Daten

Daten

Beschreibung

Hinweis

Schalldruckpegel

Schalldruckpegel auBerhalb
des Arbeitsraums

< 70 dB(A) Leq (gemaB EG-
Maschinenrichtlinie
2006/42/EC)
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1 Beschreibung

1.1.3.1 Technische Daten

Fortsetzung
Leistungsaufnahme bei max. Last mit OmniCore C30/C90XT
Art der Bewegung Leistungsaufnahme (kW) fiir alle Varianten
des IRB 920
ISO-Wiirfel, max. Geschwindigkeit 0,24
Art der Bewegung Leistungsaufnahme (kW) fiir alle Varianten
des IRB 920T
ISO-Wiirfel, max. Geschwindigkeit 0,36
Roboter in Kalibrierposition Alle Varianten (kW)
Bremsen angezogen 0,10
Bremsen geldst 0,13
Leistungsaufnahme bei max. Last mit OmniCore E10
Art der Bewegung Leistungsaufnahme (kW) fiir alle Varianten
des IRB 920
ISO-Wiirfel, max. Geschwindigkeit 0,17
Art der Bewegung Leistungsaufnahme (kW) fiir alle Varianten
des IRB 920T
ISO-Wiirfel, max. Geschwindigkeit 0,29
Roboter in Kalibrierposition Alle Varianten (kW)
Bremsen angezogen 0,06
Bremsen geldst 0,10
El E2
E4 A — E3
xx1000000101
Pos. Beschreibung
A 250 mm
Produktspezifikation - IRB 920 17
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1 Beschreibung

1.1.3.2 Roboterabmessungen

1.1.3.2 Roboterabmessungen

Abmessungen fiir Version mit Kabelaustritt an der Riickseite

Roboter mit Schutzklasse IP30

(164) X 260 73 164
=8
il < N
Gl K:}v L
= &:E ? 2
Te}
O o
o
N
11
193
xx2000001145
0.45 0.18 |0.45 0.3 0.55 0.18 [0.55 0.3 0.65 0.18 [0.65 0.3
190 mm 190 mm 290 mm 290 mm 390 mm 390 mm
V4 596,5mm |716,5mm [596,5mm |716,5mm |596,5mm |716,5 mm

Roboter mit Schutzklasse IP54 (Option 3300-540) oder mit Schutzart Reinraum (Option 3300-1).

164
(164 X 260 73 149
=== —
=0 p="Sr
Sl — N
= ]
I ——
2
*
=
193

xx2100002391

*: Nur fiir Clean Room.

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.1.3.2 Roboterabmessungen

Fortsetzung
0.45 0.18 |0.45 0.3 0.55 0.18 |0.55 0.3 0.65 0.18 |0.65 0.3
190 mm 190 mm 290 mm 290 mm 390 mm 390 mm
Z 610,8 mm |728,7 mm [610,8 mm |[728,7 mm |610,8 mm |728,7 mm
w 165,7 mm [150,7 mm |165,7 mm (150,77 mm [165,7 mm |150,7 mm
Abmessungen fiir Version mit Kabelaustritt an der Unterseite
Roboter mit Schutzklasse 1P30
164
149
=2 =
Sl m<m N =
i ﬁﬁfé T
O 0
—
o
N
%ﬁ’ o
v
193
xx2000001146
0.45 0.18 |0.45 0.3 0.55 0.18 |0.55 0.3 0.65 0.18 |0.65 0.3
190 mm 190 mm 290 mm 290 mm 390 mm 390 mm
596,5mm |716,5mm [596,5mm |[716,5mm |596,5mm |716,5 mm

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.1.3.2 Roboterabmessungen
Fortsetzung

Roboter mit Schutzklasse IP54 (Option 3300-540) oder mit Schutzart Reinraum (Option 3300-1).

xx2100002429

*: Nur fiir Clean Room.

0.45 0.18 |0.45 0.3 0.55 0.18 |0.55 0.3 0.65_0.18 |0.65 0.3
190 mm 190 mm 290 mm 290 mm 390 mm 390 mm
Z 610,8 mm |728,7 mm |610,8 mm |728,7 mm |610,8 mm |728,7 mm
w 165,77 mm |150,7 mm |165,7 mm [150,7 mm |[165,7 mm [150,7 mm
20 Produktspezifikation - IRB 920
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1 Beschreibung

1.2 Normen

1.2.1 Geltende Normen

1.2.1 Geltende Normen

Allgemeines

Dieses Produkt erfiillt die Anforderungen der ISO 10218-1:2011, Robots for industrial
environments - Safety requirements - Part 1 Robots, und der anwendbaren Teile
der normativen Referenz, mit Giiltigkeit ab ISO 10218-1:2011. Eventuelle
Abweichungen von ISO 10218-1 2011 sind in der Einbauerklarung enthalten, die
der Lieferung des Erzeugnisses beiliegt. Die Erklérung ist im Lieferumfang

enthalten.
Roboterstandards

Norm Beschreibung

ISO 9283 Manipulating industrial robots — Performance criteria and rela-
ted test methods

ISO 9787 Robots and robotic devices — Coordinate systems and motion
nomenclatures

ISO 9946 Manipulating industrial robots — Presentation of characteristics

Andere fiir die Konstruktion angewendete Normen

Norm

Beschreibung

IEC 60204-1

Safety of machinery - Electrical equipment of machines - Part
1: General requirements, normative Referenz von ISO 10218-
1

IEC 61000-6-2

Electromagnetic compatibility (EMC) — Part 6-2: Generic stan-
dards — Immunity standard for industrial environments

IEC 61000-6-4

Electromagnetic compatibility (EMC) — Part 6-4: Generic stan-
dards — Emission standard for industrial environments

ISO 13849-1:2006

Safety of machinery - Safety related parts of control systems
- Part 1: General principles for design, normative Referenz von
1ISO 10218-1

IEC 61340-5-1

Protection of electronic devices from electrostatic phenomena
- General requirements

UL 1740 (optional)
CSA Z434 (optional)

Standards For Safety - Robots and Robotic Equipment

Industrial robots and robot Systems - General safety require-
ments

Giltig fir USA und Kanada.

Produktspezifikation - IRB 920
3HACO075723-003 Revision: N
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1 Beschreibung

1.3.1 Einfiihrung in die Installation

1.3 Installation

1.3.1 Einfuhrung in die Installation

Allgemeines
IRB 920 ist in drei Ausfiihrungen erhaltlich. Alle Ausfiihrung kénnen nur
bodenmontiert werden. Je nach Roboterversion kann ein Endeffektor mit einem
Maximalgewicht von 6 kg einschlieBlich Nutzlast am unteren Ende der
Kugelrollspindel mit Kerbverzahnung (Achse 4) montiert werden. Siehe
Lastdiagramme auf Seite 37.

Zusatzliche Lasten
Der duBere Arm kann eine Zusatzlast von 0,5 kg handhaben.

Siehe Befestigen der Ausriistung am Roboter (Roboterabmessungen) auf Seite 43.
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1 Beschreibung

1.3.2 Informationsschilder

1.3.2 Informationsschilder

Abbildung

xx2000001143

A ABB-Logo (groB)
ABB-Logo (klein)

Kennschild
Kalibrierschild
UL-Klebeschild

Hinweise: Handbuch lesen und Vorsicht

Clean Room-Schild!

I O |Mm o O w

Montage zusétzlicher O-Ringe, Schild

i Nur fiir Roboter mit Schutzart Clean Room.
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1 Beschreibung

1.3.3 Montage des Manipulators

1.3.3 Montage des Manipulators

Befestigungsschrauben
Die folgende Tabelle gibt die Befestigungsschrauben und Unterlegscheiben zum
Befestigen des Roboters an der Grundplatte/am Fundament an.

Passende Schrauben M12x35 (Montage des Roboters direkt am Fundament)
Anzahl 4 St.

Klasse 8.8

Passende Unterlegscheiben 24 x 13 x 2.5, Stahl, Harteklasse 200HV

Fuhrungsstifte 2 St., D6, ISO 2338 - 6m6x20 - A1

Anzugsdrehmoment 56 Nm5,6 Nm

Lénge der Gewindeeinschaltung | Minimum 17 mm fur Erde mit Materialausdehnungsfestig-
keit 150 MPa

Anforderungen an ebenen Un- |0,1/500 mm
tergrund

Bohrplan, Sockel
Diese Abbildung zeigt den Bohrplan zum Befestigen des Roboters.

Abbildung fiir Version mit Kabelaustritt an der Riickseite:

&
. 9°
9
(/f)\(/
/NJ O o
| © |
[N A | =)
18 N @9
N — =)
k :—&
59
140 P6H7
4xp13.5

xx2000001147

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.3.3 Montage des Manipulators
Fortsetzung

Abbildung fiir Version mit Kabelaustritt an der Unterseite:
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xx2000001148
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1 Beschreibung

1.3.4.1 Anpassen des Arbeitsbereichs

1.3.4 Einschranken des Arbeitsbereichs

1.3.4.1 Anpassen des Arbeitsbereichs

Griinde fiir die Anpassung des Manipulator-Arbeitsbereichs
Der Arbeitsbereich jeder Manipulatorachse ist in der Software konfiguriert. Wenn
die Gefahr besteht, dass der Manipulator mit anderen Objekten am Aufstellungsort
kollidieren kdnnte, sollte der Arbeitsbereich begrenzt werden. Der Manipulator
muss sich immer frei in seinem gesamten Arbeitsbereich bewegen kénnen.

Konfiguration des Arbeitsbereichs
Die Parameterwerte fur den Arbeitsbereich der Achsen kénnen innerhalb des
erlaubten Arbeitsbereichs und gemaB den verfigbaren Optionen fiir den Roboter
geandert werden, um den Standardarbeitsbereich entweder zu begrenzen oder zu
erweitern. Angaben zu den erlaubten Arbeitsbereichen und den verfligbaren
Optionen fiir jede Manipulatorachse finden Sie unter Arbeitsbereich auf Seite 48.

Mechanische Anschldge am Manipulator
Mechanische Anschlage sind und kénnen als Vorrichtungen zur Beschréankung
des Arbeitsbereichs am Manipulator montiert werden, um sicherzustellen, dass
die Manipulatorachse die in den Softwareparametern gesetzten
Arbeitsbereichswerte nicht Uberschreitet.

ﬂ Hinweis

Die mechanischen Anschlage werden nur als Sicherheitsvorkehrung montiert,
um den Roboter physisch an einer Uberschreitung des festgelegten
Arbeitsbereichs zu hindern. Eine Kollision mit einem mechanischen Anschlag
zieht immer MaBnahmen fiir Reparatur und Fehlerbehebung nach sich.

Achse Fester mechanischer Anschlagi | Beweglicher Anschlag/i
Axis 1 yes no

Axis 2 yes no

Axis 3 yes yes

Axis 4 no no

i Teile, die zum Guss gehdren oder an diesem befestigt sind, kdnnen/sollten nicht entfernt werden.

i Kann an einer andere Position montiert werden, um einen reduzierten Arbeitsbereich zu
gewahrleisten.

26
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1 Beschreibung

1.3.4.2 Mechanische Einschrankung des Arbeitsbereichs

1.3.4.2 Mechanische Einschriankung des Arbeitsbereichs

Mechanische Anschlage Achse 1

Position des mechanischen Anschlags
Die Abbildungen zeigen die Position des mechanischen Anschlags von Achse 1
am Roboter.

xx2000001159

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.3.4.2 Mechanische Einschrankung des Arbeitsbereichs
Fortsetzung

Mechanische Anschlage Achse 3

Positionen der mechanischen Anschlage
Die Abbildungen zeigen die Positionen der mechanischen Anschldge von Achse

3 am Roboter.

xx2000001158

1P30 Reinraum/ IP54
e

N -— N

gfm“i R~ T 5 \WE

=

—— -

xx2100002432

@ VORSICHT

Bei den Robotern mit Schutzart Reinraum und Schutzart IP54 befinden sich die
mechanischen Anschlage im Inneren des Balges. Entfernen Sie bei Bedarf den
Balg, um die Kerbverzahnung der Kugelrollspindel zu tiberprifen.

Fir Details zum Entfernen des Balgs, siehe Austausch der Bélge.
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1 Beschreibung

1.4.1 Kalibriermethoden

1.4 Kalibrierung und Referenzpunkte

1.4.1 Kalibriermethoden

Uberblick
Dieser Abschnitt beschreibt die verschiedenen Kalibrierungsarten und die von
ABB zur Verfligung gestellten Kalibriermethoden.

Weitere Informationen entnehmen Sie bitte dem Produkthandbuch.

Kalibrierungsarten

Kalibrierungsart |Beschreibung Kalibriermethode

Standardkalibrie- | Der kalibrierte Roboter wird an der Kalibrierpo- | Axis Calibration'
rung sition positioniert.

Die Standard-Kalibrierungsdaten befinden sich
auf der seriellen Messbaugruppe (SMB) oder
EIB im Roboter.

Absolute accura- |Die Absolute accuracy-Kalibrierung basiert |CalibWare
cyKalibrierung (op- | auf der Standardkalibrierung. Sie positioniert
tional) den Roboter nicht nur in der Synchronisie-
rungsposition, sondern kompensiert auch
Folgendes:
» mechanische Toleranzen in der Robo-
terstruktur,

» Beugung des Roboters durch Lasten

Die Absolute accuracy-Kalibrierung konzen-
triert sich auf die Positionierungsgenauigkeit
im kartesischen Koordinatensystem des Robo-
ters.

Absolute accuracy-Kalibrierungsdaten befin-
den sich auf der seriellen Messbaugruppe
(SMB) oder im Roboterspeicher.

Bei Robotern, die mit Absolute accuracy kali-
briert wurden, sind die Informationen zur Opti-
on auf dem Typenschild (OmniCore) aufge-
druckt.

Um Leistung mit 100 %iger Absolute accura-
cy-Genauigkeit zu gewéhrleisten, muss der
Roboter nach Reparaturen oder Instandhaltun-
gen an der mechanischen Struktur fir Absolu-
te Accuracy neu kalibriert werden.

i Mit dem Verfahren der Axis Calibration kénnen Sie nur die Achsen 1 und 2 kalibrieren.

Kurze Beschreibung der Kalibriermethoden

Axis Calibration-Methode
Axis Calibration ist eine Standardkalibrierungsmethode fiir die Kalibrierung von
IRB 920. Es ist die empfohlene Methode, um eine ordnungsgeméBe Leistung zu
erzielen.

Die folgenden Routinen sind fiir die Axis Calibration verfugbar:
+ Feinkalibrierung
« Umdrehungszéahler aktualisieren
+ Reference Calibration

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.4.1 Kalibriermethoden

Fortsetzung

Die Kalibrierausriistung fiir das Axis Calibration wird als Werkzeugsatz geliefert.
Die tatsachlichen Anweisungen zur Ausfiihrung des Kalibrierverfahrens und was
in jedem Schritt getan werden muss, werden am FlexPendant gegeben. Sie werden
Schritt fur Schritt durch das Kalibrierverfahren gefiihrt.

CalibWare - Absolute Accuracy Kalibrierung

Das CalibWare fiihrt Sie durch den Kalibriervorgang und berechnet neue
Kompensationsparameter. Dies wird ausfiihrlich im Application manual - CalibWare
Field erlautert.

Wenn an einem Roboter Wartungsarbeiten mit Absolute Accuracy durchgefiihrt
werden, muss eine erneute Absolute-Accuracy-Kalibrierung durchgefiihrt werden,
um mit voller Leistung arbeiten zu kénnen. In den meisten Féllen reicht jedoch
eine Standardkalibrierung aus, wenn beim Austausch von Motoren oder
Getriebeteilen die Roboterstruktur nicht demontiert werden musste. Die
Standardkalibrierung ist ausreichend.

Die Option Absolute Accuracy variiert je nach Montageposition des Roboters. Dies
ist fur jeden Roboter auf dem Typenschild des Roboters angegeben. Der Roboter
muss sich in der richtigen Montageposition befinden, wenn er fir absolute
Genauigkeit neu kalibriert wird.

30
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1 Beschreibung

1.4.2 Kalibrierwerkzeuge fir Axis Calibration

1.4.2 Kalibrierwerkzeuge fiir Axis Calibration

Kalibrierwerkzeugsatz

Die Kalibrierwerkzeuge, die fiir Axis Calibration verwendet werden, sind fiir die
Anforderungen an Kalibrierleistung, Lebensdauer und Sicherheit im Falle eines
versehentlichen Schadens entworfen worden.

Nach langerer Verwendung besteht die Méglichkeit, dass die Lebensdauer des
Kalibrierwerkzeugs erreicht ist und dieses ausgetauscht werden muss. Solange

das Kalibrierwerkzeug nicht auseinanderbricht, besteht jedoch keine Gefahr einer
falsch ausgefiihrten Kalibrierung.

A WARNUNG

Die Kalibrierung des Roboters mit Axis Calibration erfordert besondere
Kalibrierwerkzeuge von ABB. Der Gebrauch anderer Stifte in den Kalibrierbuchsen
kann den Roboter schwer beschadigen und/oder das Personal schwer verletzen.

Ausriistung usw. Artikelnummer Hinweis

Kalibrierwerkzeugkas- |[3HAC055412-001 |Als ein Set von Kalibrierwerkzeugen geliefert.

ten, Axis Calibration Erforderlich, wenn Axis Calibration die giiltige
Kalibriermethode fiir den Roboter ist.

Untersuchen des Kalibrierwerkzeugs

Vor der Verwendung Uberprifen

Stellen Sie vor der Verwendung des Kalibrierwerkzeugs sicher, dass der
Rohreinsatz, der Kunststoffschutz und der Stahlfederring vorhanden sind.

A WARNUNG

Wenn ein Teil fehlt oder beschéadigt ist, muss das Werkzeug sofort ersetzt werden.

xx1500001914

A Rohreinsatz
B Kunststoffschutz
C Stahlfederring

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.4.2 Kalibrierwerkzeuge fir Axis Calibration
Fortsetzung

RegelmaéBige Uberpriifung des Kalibrierwerkzeugs
Wenn das Kalibrierwerkzeug in einem értlichen regelméaBigen Uberpriifungssystem
eingebunden wird, sollten die folgenden Werte tberpriift werden.
« AuBendurchmesser innen @12g4 mm, @8g4 mm oder @6g5 mm (je nach
GroBe des Kalibrierwerkzeugs).

« Geradheit innen 0,005 mm.

A

xx1500000951

A AuBendurchmesser

Identifizierung der Kalibrierwerkzeuge
Es ist méglich, das Kalibrierungswerkzeug z. B. mit einem RFID-Chip identifizierbar
zu machen. Das Verfahren zur Installation eines RFID-Chips wird unten beschrieben.

H Hinweis

Der Werkzeugbezeichner wird NICHT von ABB mitgeliefert, er ist eine
benutzerdefinierte L6sung.

Aktion Hinweis

1 Es ist méglich, jede RFID-L6sung mit den richtigen
Abmessungen zu verwenden. ABB verflgt auf
einigen Hersteller tiber tberprifte Funktionen,
die die Anforderungen von NFC-kompatiblen Ge-
raten (13,56 MHz) gemaB ISO 14443 oder ISO
15693erfiillen.

ﬂ Hinweis

Die maximalen Abmessungen des RFID-Chips
dirfen folgende Durchmesser nicht Giberschreiten:
37,9 mm x 8,0 mm, 95,9 mm x 8,0 mm oder &3,9
mm x 8,0 mm (je nach GréBe des Kalibrierwerk-
zeugs).

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.4.2 Kalibrierwerkzeuge fir Axis Calibration

Fortsetzung

Aktion Hinweis

2 Es befindet sich ein Hohlraum an einem Ende des
Kalibrierwerkzeugs, in den der RFID-Chip einge-
setzt werden kann.
Installieren Sie den RFID-Chip geméaB den Herstel-
leranweisungen.
Installieren Sie den Chip blindig mit dem Werkzeu-
gende.
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1 Beschreibung

1.4.3 Feinkalibrierung

1.4.3 Feinkalibrierung

Allgemeines
Die Feinkalibrierung erfolgt durch das Bewegen der Achsen so, dass die
Synchronisierungsmarkierung auf jedem Gelenk ausgerichtet ist. Detaillierte
Informationen zur Kalibrierung des Roboters finden Sie im Produkthandbuch - IRB
920.
xx2100000931
Positi- |[Beschreibung Positi- |Beschreibung
on on
1 Achse 1 2 Achse 2
3 Achse 3 4 Achse 4
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1 Beschreibung

1.4.4 Absolute Accuracy-Option

1.4.4 Absolute Accuracy-Option

Zweck
Absolute Accuracy ist ein Kalibrierungskonzept fur die verbesserte
TCP-Genauigkeit. Der Unterschied zwischen einem idealen und einem echten
Roboter kann mehrere Millimeter betragen, was an den mechanischen Toleranzen
und der Durchbiegung der Roboterstruktur liegt. Absolute Accuracy gleicht diese
Unterschiede aus.

Beispiele fiir eine dringend erforderliche Genauigkeit:
» Austauschbarkeit von Robotern
+ Offline-Programmierung mit keinem oder mit minimalem Aufwand
« Online-Programmierung mit exakter Bewegung und Werkzeugumorientierung

+ Programmierung mit exakter Offset-Bewegung, z. B. im Verhéltnis zum
Bilderkennungssystem oder zur Offset-Programmierung

« Wiederverwendung von Programmen in mehreren Anwendungen

Die Option Absolute Accuracy ist in die Steuerungsalgorithmen integriert und
bendtigt keine externe Ausriistung oder Berechnung.

ﬂ Hinweis

Die Leistungsdaten gelten fiir die entsprechende RobotWare-Version des
individuellen Roboters.

H Hinweis

Singularitaten kénnen auf einem realen Roboter an etwas anderen Positionen
auftreten als in RobotStudio, wo Absolute Accuracy im Vergleich zur echten
Steuerung deaktiviert ist.

Enthaltene Komponenten
Jeder Absolute Accuracy-Roboter wird geliefert mit:
+ Kompensationsparameter im Roboterspeicher abgelegt
- einem Birth Certificate (Geburtsurkunde), dem Absolute
Accuracy-Messprotokoll fur die Kalibrierung und die Prifungssequenz.
Ein Roboter mit Absolute Accuracy-Kalibrierung hat ein Schild mit diesen
Informationen am Manipulator.

Absolute Accuracy unterstitzt bodenmontierte, wandmontierte und deckenmontierte
Installationen. Die im Roboterspeicher abgelegten Kompensationsparameter
unterscheiden sich abhéngig davon welche Absolute Accuracy-Option gewahit
wird.

Wenn Absolute Accuracy verwendet wird
Absolute Accuracy funktioniert bei Roboterpositionen in kartesischen Koordinaten,
aber nicht bei den einzelnen Achsen. Deshalb sind auf Achsen basierende
Bewegungen (z. B. MoveAbsJ) nicht betroffen.

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.4.4 Absolute Accuracy-Option

Fortsetzung

Wenn der Roboter hdngend montiert ist muss die Absolute Accuracy-Kalibrierung
am hangenden Roboter vorgenommen werden.

Absolute Accuracy aktiv
Absolute Accuracy ist in folgenden Fallen aktiv:

- Jede Bewegungsfunktion basierend auf Roboterpositionen (z. B. Movel) und

ModPos auf Roboterpositionen.

+ Umorientierung flir manuelles Bewegen

+ Lineare Bewegung

+ Werkzeugdefinition (4-, 5-, 6-Punkt-Werkzeugdefinition, im Raum fixierter
TCP, stationares Werkzeug)

» Werkobjektdefinition

Absolute Accuracy nicht aktiv
Nachstehend einige Beispiele, wann Absolute Accuracy nicht aktiv ist:

+ Jede Bewegungsfunktion basierend auf einer Achsposition (MoveAbsJ).

+ Unabhéngige Achse

« Manuelle Bewegung basierend auf einer Achse

RAPID-Instruktionen

In dieser Option sind keine RAPID-Instruktionen enthalten.

Produktionsdaten

Typische Produktionsdaten zur Kalibrierung sind:

Roboter Positionierungsgenauigkeit (mm)
Durchschnitt Max. % innerhalb 1 mm
IRB 920T-6/0.45 0,25 0,5 100
IRB 920T-6/0.55 0,25 0,5 100
IRB 920T-6/0.65 0,25 0,5 100
IRB 920-6/0.55 0,25 0,5 100
IRB 920-6/0.65 0,25 0,5 100
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1 Beschreibung

1.5.1 Einfuhrung in Lastdiagramme

1.5 Lastdiagramme

1.5.1 Einfuhrung in Lastdiagramme

Information

Allgemeines

A WARNUNG

Es ist auBerst wichtig, immer die zutreffenden, tatsachlichen Lastdaten und die
richtige Nutzlast des Roboters zu definieren. Eine falsche Definition der Lastdaten

kann zu einer Uberlastung des Roboters fiihren.

Wenn falsche Lastdaten und/oder Lasten auBerhalb des Lastdiagramms
verwendet werden, kénnen die folgenden Teile aufgrund von Uberlastung

beschadigt werden:
* Motoren
+ Getriebe
* mechanischer Aufbau
« Kugelrollspindel mit Kerbverzahnung

A WARNUNG

In RobotWare kann die Serviceroutine Loadldentify verwendet werden, um
korrekte Lastparameter zu bestimmen. Die Routine definiert automatisch das
Werkzeug und die Last.

Fir genauere Informationen siehe Bedienungsanleitung - OmniCore.

A WARNUNG

Fir Roboter, die mit falschen Lastdaten und/oder Lasten auBerhalb des
Lastdiagramms betrieben werden, ist die Robotersachméngelhaftung nicht giiltig.

Das Lastdiagramm enthélt ein nominales Nutzlast-Tragheitsmoment J, of

0,01 kgm2.Bei unterschiedlichem Massentragheitsmoment andert sich das
Lastdiagramm. Fiir Roboter, die geneigt (invertiert) montiert sind, gelten die
vorgegebenen Lastdiagramme und somit ist es auch méglich, RobotLoad innerhalb

dieser Neigungs- und Achsgrenzen zu verwenden.

Produktspezifikation - IRB 920
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1 Beschreibung

1.5.2 Diagramme

1.5.2 Diagramme

IRB 920T-6/0.45

- . L m]
0.0 0.10 O 0.30

0.00 —
| 6 KGJ

0.10 7/5 KG
[ 4KG
| 3KG

0.20 +

| 2?2KG

E
N 030 |

050 +

0.60 L
xx2000001807

Beschreibung

Max. Last 6 kg
Znax. 0.102m
Limax. 0.115m

Fortsetzung auf nédchster Seite

38 Produktspezifikation - IRB 920
3HACO075723-003 Revision: N

© Copyright 2021-2024 ABB. Alle Rechte vorbehalten.



1 Beschreibung

1.5.2 Diagramme
Fortsetzung

IRB 920T-6/0.55 und IRB 920-6/0.55

6.04 0.10 L m] 0.20 0.30
o.ooJi
] 6 KG 5 kg
0.10 //
] 4 KG
,/
L____—3KG
0.20 |
| 2KG
E
N 030 |
050 |
0.60 L
xx2000001808
Beschreibung
Max. Last 6 kg
Zinax. 0.102m
Linax. 0.115m

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.5.2 Diagramme
Fortsetzung

IRB 920T-6/0.65 und IRB 920-6/0.65

= L [m]
0.04 0.10 0.20 0.30

000 b

6 KG

0.10 / 5 KG
C—"4kc

| 3KG

0.20 +

| 2KG

Z[m]

| 1 KG
0.40 /

0.50 +

0.60 +

xx2000001809

Beschreibung
Max. Last 6 kg

Zimax. 0.102 m

Limax. 0.115m

40 Produktspezifikation - IRB 920
3HACO075723-003 Revision: N
© Copyright 2021-2024 ABB. Alle Rechte vorbehalten.



1 Beschreibung

1.5.3 Maximale Last und Tragheitsmoment

1.5.3 Maximale Last und Tragheitsmoment

Allgemeines

Die Gesamtlast wird in folgenden MaBeinheiten angegeben: Masse in kg,

Schwerpunkt (Z und L) in Meter und Tragheitsmoment (J,, J

V(X2 +Y?).

oy’

Joz) in kgm?. L=

Am IRB 920 betragt L unter den Standardwerten 0 mm und der Héchstwert hangt
von der Nutzlast ab. Siehe Lastdiagramme auf Seite 37.

Maximale Bewegung

Ach- |Robotervariante
se

Hochstwert

4 IRB 920T-6/0.45

Js= Masse x L2 + J,, < 0,05 kgm?2

IRB 920T-6/0.55
IRB 920-6/0.55

Js= Masse x L2 + J,, < 0,12 kg m?

IRB 920T-6/0.65
IRB 920-6/0.65

Js= Masse x L2 + J,, < 0,12 kg m2

Beschreibung

Schwerpunkt

L]
]
I
&
7 (A)

xx1900001317
Position
A
JOXa Joy, JOZ

Maximales Tragheitsmoment um x-, y- und z-Achse am
Schwerpunkt.
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1 Beschreibung

1.5.4 Maximale TCP-Beschleunigung

1.5.4 Maximale TCP-Beschleunigung

Allgemeines
Aufgrund unserer dynamischen Bewegungssteuerung QuickMove2 kénnen mit
Lasten, die geringer als die nominale Last sind, h6here Werte erreicht werden. Wir
empfehlen far bestimmte Werte im einzigartigen Kundenzyklus oder fur Roboter,
die in der nachfolgenden Tabelle nicht aufgefiihrt sind, die Verwendung von
RobotStudio.

Maximale kartesische Gestaltungsbeschleunigung fiir nominale Lasten

Robotertyp E-Stopp Gesteuerte Bewegung
Maxi_male Beschleunigung bei |[Maximale Beschleunizgung bei nomi-
nominaler Last COG [m/s<] naler Last COG [m/s<]
XYz XY XYz XY

IRB 920T-6/0.45 |64 63 41 31

IRB 920T-6/0.55|78 78 41 32

IRB 920T-6/0.65 |71 70 42 30

IRB 920-6/0.55 |70 62 31 22

IRB 920-6/0.65 |65 59 30 21

ﬂ Hinweis

Beschleunigungsebenen fiir E-Stopp und gesteuerte Bewegung umfassen die
Beschleunigung aufgrund von Schwerkréaften. Die Nennlast ist definiert mit der
Nennmasse und COG mit maximaler Verschiebung in Z und L (siehe
Lastdiagramm).
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1 Beschreibung

1.6 Befestigen der Ausriistung am Roboter (Roboterabmessungen)

1.6 Befestigen der Ausristung am Roboter (Roboterabmessungen)

Befestigungséffnungen und Abmessungen
Sie kénnen zusétzliche Lasten am Roboter montieren. In den folgenden
Abbildungen sehen Sie die Abmessungen und Massen. Der Roboter ist mit
Bohrungen zur Montage von Zusatzausriistung ausgestattet.

Die maximal zuléssige Armlast hangt vom Schwerpunkt der Armlast und der
Nutzlast des Roboters ab.

Bohrungen zur Montage von Zusatzausriistung
Abbildung fiir Version mit Kabelaustritt an der Riickseite:

8xM4v8 30 40|43, 15

6xM4v8 -

33 192 20

ﬁﬁﬂ = »m_}
%Ff "= 2xM6V12
8XM5V10 9
™

20

240.5
185

xx2000001149

Fortsetzung auf néchster Seite

Produktspezifikation - IRB 920 43
3HACO075723-003 Revision: N

© Copyright 2021-2024 ABB. Alle Rechte vorbehalten.



1 Beschreibung

1.6 Befestigen der Ausriistung am Roboter (Roboterabmessungen)
Fortsetzung

Abbildung fiir Version mit Kabelaustritt an der Unterseite:
8xM4¥8 30

4043 15

X 260
=
6XM4v8 -}
3|3 192 20
10
- =N 0“1 N
i ] r %ﬁ 2xM6Y12
T?ﬁ% i 2
Y 8xM5V10 3 1 7
2 2 K o
S @
Xxx2000001150
0,45 0,18 |0,45 0,3 0,55 0,18 |0,55 0,3 0,65 0,18 |0,65 0,3
X 190mm 190mm 290mm 290mm 390mm 390mm
160mm 160mm 260mm 260mm 360mm 360mm
Z 596,5 716,5 596,5 716,5 596,5 716,5

Anbringen eines Endeffektors an der Kugelrollspindel mit Kerbverzahnung

Am unteren Ende der Kugelrollspindel mit Kerbverzahnung kénnen Sie einen
Endeffektor befestigen. Die folgende Abbildung zeigt die Abmessungen zum
Anbringen des Endeffektors.

ﬂ Hinweis

Die Montage von Zusatzausriistung am IRB 920 kann die Getriebe beschéadigen.

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.6 Befestigen der Ausriistung am Roboter (Roboterabmessungen)
Fortsetzung

Roboter mit Schutzklasse IP30

15

20
@40

xx2000001157

Roboter mit Schutzklasse IP54 (Option 3300-540) oder mit Schutzart Reinraum (Option 3300-1).

777
ek

n
40,2

®20
@385

xx2100002394

*: Nur fur Clean Room.

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.6 Befestigen der Ausriistung am Roboter (Roboterabmessungen)
Fortsetzung

0.45 0.18 |0.45 0.3 0.55_0.18 |0.55 0.3 0.65_0.18 |0.65_0.3
\' 65,8 mm 80,8 mm 65,8 mm 80,8 mm 65,8 mm 80,8 mm

Giite der Befestigungen
Verwenden Sie zum Anbringen von Werkzeugen am Werkzeugflansch nur
Schrauben der Klasse 12,9. Verwenden Sie passende Schrauben und
Anzugsdrehmomente fir lhre Anwendung.
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1 Beschreibung

1.7 Wartung und Fehlerbehebung

1.7 Wartung und Fehlerbehebung

Allgemeines
Der Roboter benétigt bei Betrieb nur ein Minimum an Wartung. Er wurde so
konstruiert, dass die Wartung so einfach wie méglich ist:
+ Es werden wartungsfreie AC-Motoren verwendet.
« Verwenden Sie Schmierfett fiir die Getriebe.
« Fur eine lange Lebensdauer werden die Kabel in Kanalen gefiihrt und fur
den unwahrscheinlichen Fall einer Fehlfunktion erméglicht der modulare
Aufbau ein einfaches Auswechseln.
Wartung

Die Wartungsintervalle hdngen von der Verwendung des Roboters ab. Die
erforderlichen WartungsmaBnahmen hangen auch von den gewéhlten Optionen
ab. Genauere Informationen zu Wartungsarbeiten finden Sie im Abschnitt zur
Wartung in Produkthandbuch - IRB 920.
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1 Beschreibung

1.8.1 Arbeitsbereich

1.8 Roboterbewegung

1.8.1 Arbeitsbereich

Abbildung, Arbeitsbereich

Roboter mit Schutzklasse IP30
In der Abbildung wird der uneingeschrénkte Arbeitsbereich des Roboters gezeigt.

15 400°
/ F
/ 7 Axis 4 rotation center
G
D
7
B
% p
/=
P
xx2000001137
0,45 0,18 (0,45 0,3 0,55 0,18 (0,55 0,3 0,65 0,18 (0,65 0,3
A 180 mm 300 mm 180 mm 300 mm 180 mm 300 mm
(Achse 3)

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.8.1 Arbeitsbereich

Fortsetzung
0,45 0,18 |0,45 0,3 0,55 0,18 |0,55 0,3 0,65 0,18 [0,65 0,3
B 450 mm 550 mm 650 mm
C 190 mm 290 mm 390 mm
D 260 mm
E 150,9 mm 167,8 mm 231,5 mm
F +150°
(Achse 1)
G +145°
(Achse 2)
H +400°
(Achse 4)

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.8.1 Arbeitsbereich
Fortsetzung

Roboter mit Schutzklasse IP54 oder mit Schutzart Clean Room.

;!

Orkip,
< / 9ra
N,
Qe
¥ Z . P oy
7% x

IEW P
oooooooooooo
0,45 0,18 (0,45 0,3 0,55_0,18 (0,55 0,3 0,65_0,18 |0,65_0,3
A 145 mm 250 mm 145 mm 250 mm 145 mm 250 mm
(Achse 3)
B 450 mm 550 mm 650 mm
C 190 mm 290 mm 390 mm

Fortsetzung auf ndchster Seite

Produktspezifikation - IRB 920

© Copyright 2021-2024 ABB. Alle Rechte vorbehalten.

3HAC075723-003

Revision: N




1 Beschreibung
1.8.1 Arbeitsbereich

Fortsetzung
0,45 0,18 |0,45_0,3 0,55_0,18 [0,55_0,3 0,65_0,18 0,65_0,3
D 260 mm
E 150,9 mm 167,8 mm 231,5 mm
F +150°
(Achse 1)
G 1145°
(Achse 2)
H +400°
(Achse 4)
Arbeitsbereich
Achse Arbeitsbereich Hinweis
Achse 1 +150°
Achse 2 +145°
Achse 3 Roboter mit Schutzklasse IP30 | Wert fiir eingeschrankten Arbeitsbereich.
(Option 3300-14)
180 mm/300 mm
Roboter mit Schutzklasse IP54 | Wert fiir eingeschrankten Arbeitsbereich.
(Option 3300-540) oder mit
Schutzart Reinraum (Option
3300-1).
145 mm/250 mm
Achse 4 +400° Standardwert.
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1 Beschreibung

1.8.2 Leistung gemaB ISO 9283

1.8.2 Leistung geman ISO 9283

Allgemeines

Bei maximaler Nennlast, maximalem Offset und einer Geschwindigkeit von 1,6 m/s
auf der schiefen ISO-Testebene, mit allen sechs Achsen in Bewegung. Das Ergebnis
kann abweichen, abhéngig von der Stelle im Arbeitsbereich, an der der Roboter
positioniert ist, Geschwindigkeit, Armkonfiguration, Richtung, aus welcher er sich
der Position nahert, der Laderichtung des Armsystems. Spiel in den Getrieben
wirkt sich auch auf das Ergebnis aus.

Die Werte fur AP, RP, AT und RT werden gemaB der folgenden Abbildung

gemessen.
(B) i
RP
A
AP )
X
Y
Xx0800000424
Pos. Beschreibung Pos. Beschreibung
A Programmierte Position E Programmierte Bahn
B Mittlere Position bei Program-| D Tatséchlicher Pfad bei Programmaus-
mausfihrung fahrung
AP Mittlerer Abstand von pro- |AT Maximale Abweichung von E zur
grammierter Position durchschnittlichen Bahn
RP Toleranz von Position B bei |RT Toleranz der Bahn bei wiederholter
wiederholter Positionierung Programmabarbeitung
IRB 920T 6/0,45 6/0,55 6/0,65
Positionsgenauigkeit, APi (in mm) 0.01 0.01 0.01
Positionswiederholgenauigkeit, RP (in mm) |0.01 0.02 0.02
Positionsstabilisierungszeit, PSt (in s) bei [0.17 0.17 0.16
einer Abweichung von héchstens 0,1 mm
Bahngenauigkeit, AT (in mm) 0.93 1,30 0,83
Bahnwiederholbarkeit, RT (in mm) 0.03 0.03 0.03

erzielten Durchschnittsposition.

i APist gemaB dem oben beschriebenen ISO-Test die Differenz zwischen der programmierten
Position (in der Zelle manuell gednderte Position) und der wahrend der Programmabarbeitung

IRB 920 6/0,55 6/0,65
Positionsgenauigkeit, APi (in mm) 0,008 0,008
Positionswiederholgenauigkeit, RP (in mm) 0,019 0,012
Positionsstabilisierungszeit, PSt (in s) bei einer Ab-|{0,106 0,175
weichung von héchstens 0,1 mm

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung
1.8.2 Leistung gemaB ISO 9283

Fortsetzung
IRB 920 6/0,55 6/0,65
Bahngenauigkeit, AT (in mm) 0,583 0,483
Bahnwiederholbarkeit, RT (in mm) 0,027 0,031

i APist gemaB dem oben beschriebenen ISO-Test die Differenz zwischen der programmierten
Position (in der Zelle manuell gednderte Position) und der wahrend der Programmabarbeitung
erzielten Durchschnittsposition.
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1 Beschreibung

1.8.3 Geschwindigkeit

1.8.3 Geschwindigkeit

Maximale Achsgeschwindigkeit
With OmniCore C30/90XT

Presskraft (Z-Hub)

Robotertyp Achse 1 Achse2 |Achse3 |Achse4
IRB 920T-6/0.45 396 °/s 780 °/s 1200 mm/s|2 500 °/s
IRB 920T-6/0.55 396 °/s 780 °/s 1200 mm/s|2 500 °/s
IRB 920T-6/0.65 396 °/s 780 °/s 1200 mm/s|2 500 °/s
IRB 920-6/0.55 420 °/s 701 °/s 1110 mm/s|2 500 °/s
IRB 920-6/0.65 420 °/s 701 °/s 1110 mm/s|2 500 °/s
With OmniCore E10

Robotertyp Achse 1 Achse2 |Achse3 |Achse4
IRB 920T-6/0.45 420 °/s 780 °/s 1200 mm/s|2 500 °/s
IRB 920T-6/0.55 420 °/s 780 °/s 1200 mm/s|2 500 °/s
IRB 920T-6/0.65 420 °/s 780 °/s 1200 mm/s|2 500 °/s
IRB 920-6/0.55 420 °/s 701 °/s 1110 mm/s|2 500 °/s
IRB 920-6/0.65 420 °/s 701 °/s 1110 mm/s|2 500 °/s

Es gibt eine Uberwachungsfunktion, um Uberhitzung in Anwendungen mit intensiven
und haufigen Bewegungen zu verhindern (high duty cycle).

Roboterversion [IRB 920T- |IRB 920T- |IRB 920T- |IRB 920- IRB 920-
6/0.45 6/0.55 6/0.65 6/0.55 6/0.65

Max-Presskraft (Z-|200 N 200 N 200 N 200 N 200 N

Hub)

Empfohlene Instruktion:

Presskraft (N) Krafthaltedauer (S) Krafthalte-Lastverhilt- | Kraftinkrement Geschwin-

nis'(%) digkeit! (mm/s)
<=200 <=15 <=50 <=1

' Das Verhaltnis der Presskrafthaltedauer / Gesamtzykluszeit
I Hohe Geschwindigkeit wird nicht empfohlen, damit eine augenblickliche Presskraft gréBer als 200

N vermieden wird.
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1 Beschreibung

1.9.1 Bremswege von Robotern geméas ISO 10218-1

1.9 Bremswege und Bremszeiten von Robotern

1.9.1 Bremswege von Robotern gemaB ISO 10218-1

Zu den Daten fiir Bremswege und Bremszeiten von Robotern

Die Durchfiihrung aller Messungen und Berechnungen der Bremswege und
Bremszeiten erfolgt gemaB ISO 10218-1, mit Einzelachsenbewegung von Achse
1, 2 und 3. Wenn fir die Bewegung mehr als eine Achse verwendet wird, kénnen
Bremswege und Bremszeiten auch ldnger oder kiirzer sein. Die Bewegung der
Achsen .spiegelt nicht notwendigerweise den Anwendungsfall wieder. Deshalb
muss der Bremsweg fir jede Anwendung validiert werden.

Normale Verzégerungen der Hardware und Software werden bericksichtigt. Weitere
Informationen lber die Verzégerungen und ihre Auswirkungen auf die Ergebnisse
finden Sie unter Lesen der Daten auf Seite 58.

Die Bremswege und -zeiten werden anhand der Werkzeugdaten und der
Verlangerungszonen fir die betrachtete Robotervariante dargestellt. Diese Variablen
betragen 100 %, 66 % und 33 % der Maximalwerte fiir den Roboter.

Die Stopp-Kategorien 0 und 1 entsprechen IEC 60204-1.

H Hinweis

Der Stopp der Kategorie 0 ist nicht unbedingt der ungiinstigste Fall (je nach
Belastung, Geschwindigkeit, Anwendung, VerschleiB3 usw.).

ﬂ Hinweis

Bei SCARA-Robotern ohne Bremsen an den Achsen 1 und 2 kénnen die
Bremswege fiir Stopps der Kategorie 0 in der Praxis langer sein als in diesem
Dokument angegeben, da der Roboter ohne Bremsen durch Reibung angehalten
wird (an Achsen ohne Bremsen).

ﬂ Hinweis

Die Stopp-Kategorie 1 ist ein kontrollierter Stopp und weist daher im Vergleich
zu einer Stopp-Kategorie 0 eine geringere Abweichung von der programmierten
Bahn auf.

Lasten
Die verwendeten Werkzeugdaten werden fiir die jeweilige Robotervariante
dargestelit.
Die verwendeten Lasten entsprechen der Nennlast. Es wird keine Armlast
verwendet. Siehe Lastdiagramme auf Seite 37.
Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.1 Bremswege von Robotern geméaf ISO 10218-1
Fortsetzung

Verldangerungszonen
Die Verlangerungszone fir Stopp-Kategorie 1 basiert auf der
Werkzeugmontageschnittstelle (Werkzeugflansch) mit Achsenwinkeln gemas der
folgenden Darstellungen. Die Zonendaten werden fiir die entsprechende
Robotervariante dargestellt.

Die duBeren Grenzen der Verldangerungszone werden durch die TCPO-Position fur
die angegebenen Winkel definiert.

Achse 1

xx2300000863

Fortsetzung auf nédchster Seite

56 Produktspezifikation - IRB 920
3HACO075723-003 Revision: N

© Copyright 2021-2024 ABB. Alle Rechte vorbehalten.



1 Beschreibung

1.9.1 Bremswege von Robotern geméas ISO 10218-1
Fortsetzung

Achse 2

xx2300000864

Achse 3

Z0

xx2300000865

Geschwindigkeit
Die Geschwindigkeit in den Simulationen basiert auf dem TCPO.

Die TCP0-Geschwindigkeit wird in Meter pro Sekunde gemessen, wenn der Stopp
ausgeldst wird.

Bremswege
Der Bremsweg wird in Grad oder in Metern gemessen (abhéngig von der Achse).

Bremsdauer
Die Bremszeit wird in Sekunden gemessen.

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.1 Bremswege von Robotern geméaf ISO 10218-1
Fortsetzung

Einschrankungen

Der Bremsweg kann je nach zuséatzlicher Last auf dem Roboter variieren.

Der Bremsweg flir den Stopp der Kategorie 0 kann in Abhangigkeit von den
jeweiligen Bremsen und deren Reibung variieren.

Lesen der Daten

Die Daten fiir Stoppkategorie 0 werden in Tabellen dargestellt, mit Bremsweg und
-zeit fur jede Achse.

Die Daten fiir Stoppkategorie 1 werden als Diagramme mit Kurven fiir die
verschiedenen Lasten dargestellit.

Es gibt eine kurze Verzégerung wahrend des Stopps, d. h., wenn die Achse
beschleunigt, wahrend der Stopp initiiert wird (C), beschleunigt sie wéhrend dieser

Verzdgerungszeit weiter. Dies kann zu Diagrammen fiihren, in denen eine héhere
Last (A) einen kiirzeren Bremsweg ergibt als eine geringere Last (B).

A

Tcp speed

time

xx2300001041

Die TCP-Geschwindigkeit ist die tatsdchliche Geschwindigkeit wahrend der
Initilerung des Stopps, die nicht unbedingt die programmierte Geschwindigkeit ist.
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1.9.2 Bremsweg und Bremszeit messen

Vorbereitungen vor dem Messen
Fir die Messung und Berechnung der gesamten Systemstoppleistung siehe ISO
13855:2010.

Die Messung wird fiir die gewéahlte Stoppkategorie durchgefiihrt. Die Not-Halt-Taste
an der Robotersteuerung ist bei der Auslieferung fur die Stopp-Kategorie 0
konfiguriert. Eine Risikobeurteilung kann die Notwendigkeit einer anderen
Stopp-Kategorie ergeben. Eine Anderung der Stopp-Kategorie ist méglich tiber
den Systemparameter Function (Parametergruppe Controller, Typ Safety Run
Chain). Bei Abweichungen von der Standardkonfiguration der Stopp-Kategorie 0
ist dies in der Produktspezifikation des jeweiligen Manipulators beschrieben.

@ VORSICHT

Der tatsédchliche Bremsweg und die Bremszeit eines Roboters miissen bei seiner
korrekten Belastung, Geschwindigkeit und mit den richtigen Werkzeugen in
seiner tatsédchlichen Umgebung getestet werden, bevor der Roboter in Betrieb
genommen wird.

Alle Last- und Werkzeugdaten miissen korrekt definiert sein (Gewicht, CoG,
Tragheitsmoment). Zur Identifizierung der Daten kann die Serviceroutine zur
Lastidentifizierung verwendet werden.

@ VORSICHT

Beachten Sie die Sicherheitshinweise im Produkthandbuch des entsprechenden
Roboters!

Messung mit TuneMaster
Mit der TuneMaster-Software kénnen die Bremswege und Bremszeiten von
ABB-Robotern gemessen werden. Die TuneMaster-Software umfasst eine
Dokumentation mit Anwendungshinweisen.
1 Laden Sie TuneMaster von www.abb.com/robotics herunter: Abschnitt
RobotStudio - Downloads - RobotWare Tools and Utilities.

2 Installieren Sie TuneMaster auf einem Computer. Starten Sie die App
TuneMaster und wéhlen Sie Log Signals.

3 Stellen Sie die Verbindung mit der Robotersteuerung her.

4 Definieren Sie das E/A-Stoppsignal, das fiir die Messung verwendet werden
soll, z. B. ES1 fir Not-Halt.

5 Definieren Sie die Signalnummer, die fiir die Messung verwendet werden
soll, 1298 fiir die Achsenposition. Der Wert wird in Radiant angegeben.

6 Beginnen Sie mit der Anmeldung bei TuneMaster.

Fortsetzung auf néchster Seite
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1.9.2 Bremsweg und Bremszeit messen
Fortsetzung

7 Starten Sie das Testprogramm an der Steuerung.

Q Tipp
Verwenden Sie die Werkzeug- und Zonendefinitionen fur die jeweilige

Variante in diesem Dokument, um Ergebnisse zu erhalten, die mit diesem
Dokument vergleichbar sind.

8 Wenn die Achse die maximale Geschwindigkeit erreicht hat, driicken Sie die
Not-Halt-Taste.

9 Messen Sie in TuneMaster den Bremsweg und die Bremszeit.

10 Wiederholen Sie diesen Vorgang fiir alle installierten Not-Halt-Tasten, bis

die ermittelten Gefahren durch Bremsweg und Bremszeit fur die Achsen
Uberprift wurden.

Beispiel aus TuneMaster

A ettt Vi Fogmt -

+8 P v Lm
[P S——

xx1600000386
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1.9.3 IRB 920-6/0.55

Verwendete Werkzeugdaten
PERS t ool data P100:= [ TRUE, [[O0, O, O], [1, O, 0 ,0]], [6, [O, O,
59], [1, 0, 0, 0], 0.0035, 0.0035, 0.0035]];
PERS tool data P66:= [ TRUE, [[0, O, O], [1, O, 0 ,0]], [4, [0, O,
39], [1, 0, 0, O], 0.0015, 0.0015, 0.0015]];
PERS tool data P33:=[ TRUE, [[O, O, O], [1, O, 0 ,0]], [2, [O, O,
20], [1, 0, 0, 0], 0.00039, 0.00039, 0.00039]];

Kategorie 0
Der Bremsweg und die Bremszeit fiir einen Stopp der Kategorie 0 werden in der

folgenden Tabelle beschrieben.

Achse Abstand Bremszeit
17 47,8° 0,17s
2’ 68,5° 0,13s
3 104,6 mm 0,12s

*) Die Achse hat keine Bremse.

Kategorie 1, Verldngerungszonen
Definitionen der Zonen siehe Verldngerungszonen auf Seite 56.

Die Grenze der Zone ist die Montageschnittstelle fiir Achse 2 und Achse 3.

Achse 1
Zonengrenze Achse 2 Achse 3
20-z1 120° 0 mm
z1-z22 60° 0 mm
Achse 2
Es gibt nur eine Zone.
Achse 3

Es gibt nur eine Zone.

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.3 IRB 920-6/0.55
Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit

60 -
50 -
— 40 -
K
2 30 -
<
20 - |
—— m=100%
10 1 oo M=66%
- m=33%
D T T T T T
0.0 0.5 1.0 15 2.0 25
v [m/s]
0.150 o
0.125
@
o 0.100 A
=
§ 0.075 4
7
0.050 H
—— m=100%
0026 —mM9m——+——F—F—1+—1+—{7 m=66%
------------- m=33%
0.000 ‘ . ' . . . . ;
000 025 050 075 100 125 150 175 200

v [m/s]

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1.9.3 IRB 920-6/0.55

Fortsetzung
Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 1, Bremsweg und Bremszeit
60 | P T et =
E 40 A
o
e
<
20 1 —— m=100%
------- m=66%
m=33%
D T T T T T T T
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0 3.5
v [m/s]
0.20 f
@ 0.15 A
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1=
a 0.10 1
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------- m=66%
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0.00 : : ' : . ' '
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 25 3.0 3.5
v [m/s]
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Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 2, Bremsweg und Bremszeit

60 P
@ 40 -
)]
e
<
20 1 —— m=100%
------- M=66%
............ m=33%
D T T T T T T T T
00 05 10 15 20 25 30 35 40
v [m/s]
0.20 1
w 0.15
@
£
g 0.10
)
0.05 . —— m=100%
------- M=66%
------------- m=33%
0_00 T T T T T T T T
00 05 10 15 20 25 30 35 40

v [m/s]
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Angle [°]

Stop time [s]

1.9.3 IRB 920-6/0.55

Fortsetzung
Kategorie 1, Achse 2, Verlangerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit
100
80 - e
60 1 >
40 1
— m=100%
20 1 —eee- m=66%
- m=33%
O T T T T T T T
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0 3.5
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Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 3, Verldngerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit
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1.9.4 IRB 920-6/0.55 P54

Verwendete Werkzeugdaten

PERS t ool data P100:= [ TRUE, [[0, O, O], [1, O, 0 ,0]], 0,
59], [1, 0, 0, 0], 0.0035, 0.0035 0.0035]];

PERS t ool data P66:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, O, 0 ,0]], 0,
39], [1, 0, 0, 0], 0.0015, 0.0015, 0.0015]];

PERS t ool data P33:= [ TRUE, [[0, O, 0], [1, O, 0 ,0]], 0,

20], [1,

0, 0, 0],

0. 00039, 0.00039, 0.00039]];

Kategorie 0

Der Bremsweg und die Bremszeit fiir einen Stopp der Kategorie 0 werden in der
folgenden Tabelle beschrieben.

Achse Abstand Bremszeit
17 48,8° 0,17s
2 69,4° 0,13s
3 104,9 mm 0,12s

*) Die Achse hat keine Bremse.

Kategorie 1, Verldngerungszonen
Definitionen der Zonen siehe Verldngerungszonen auf Seite 56.

Die Grenze der Zone ist die Montageschnittstelle fiir Achse 2 und Achse 3.

Achse 1
Zonengrenze Achse 2 Achse 3
20-z1 120° 0 mm
z1-z22 60° 0 mm
Achse 2
Es gibt nur eine Zone.
Achse 3

Es gibt nur eine Zone.

Fortsetzung auf néchster Seite
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1.9.4 IRB 920-6/0.55 IP54
Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit
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Fortsetzung auf nédchster Seite
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Fortsetzung
Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 1, Bremsweg und Bremszeit
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Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 2, Bremsweg und Bremszeit
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Fortsetzung
Kategorie 1, Achse 2, Verlangerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit
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Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 3, Verldngerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit
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1.9.5 IRB 920-6/0.65

Verwendete Werkzeugdaten
PERS t ool data P100:= [ TRUE, [[O0, O, O], [1, O, 0 ,0]], [6, [O, O,
59], [1, 0, 0, 0], 0.0035, 0.0035, 0.0035]];
PERS tool data P66:= [ TRUE, [[0, O, O], [1, O, 0 ,0]], [4, [0, O,
39], [1, 0, 0, O], 0.0015, 0.0015, 0.0015]];
PERS tool data P33:=[ TRUE, [[O, O, O], [1, O, 0 ,0]], [2, [O, O,
20], [1, 0, 0, 0], 0.00039, 0.00039, 0.00039]];

Kategorie 0
Der Bremsweg und die Bremszeit fiir einen Stopp der Kategorie 0 werden in der

folgenden Tabelle beschrieben.

Achse Abstand Bremszeit
17 58,2° 0,21s
2 70,3° 0,13s
3 104,6 mm 0,12s

*) Die Achse hat keine Bremse.

Kategorie 1, Verldngerungszonen
Definitionen der Zonen siehe Verldngerungszonen auf Seite 56.

Die Grenze der Zone ist die Montageschnittstelle fiir Achse 2 und Achse 3.

Achse 1
Zonengrenze Achse 2 Achse 3
20-z1 120° 0 mm
z1-z22 60° 0 mm
Achse 2
Es gibt nur eine Zone.
Achse 3

Es gibt nur eine Zone.

Fortsetzung auf néchster Seite
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1.9.5 IRB 920-6/0.65
Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit
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Fortsetzung
Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 1, Bremsweg und Bremszeit
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Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 2, Bremsweg und Bremszeit
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Angle [°]

Stop time [s]

1.9.5 IRB 920-6/0.65

Fortsetzung
Kategorie 1, Achse 2, Verlaingerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit
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Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 3, Verldngerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit
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1.9.6 IRB 920-6/0.65 P54

Verwendete Werkzeugdaten

PERS t ool data P100:= [ TRUE, [[0, O, O], [1, O, 0 ,0]], 0,
59], [1, 0, 0, 0], 0.0035, 0.0035 0.0035]];

PERS t ool data P66:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, O, 0 ,0]], 0,
39], [1, 0, 0, 0], 0.0015, 0.0015, 0.0015]];

PERS t ool data P33:= [ TRUE, [[0, O, 0], [1, O, 0 ,0]], 0,

20], [1,

0, 0, 0],

0. 00039, 0.00039, 0.00039]];

Kategorie 0

Der Bremsweg und die Bremszeit fiir einen Stopp der Kategorie 0 werden in der
folgenden Tabelle beschrieben.

Achse Abstand Bremszeit
17 59,5° 0,22 s
2" 71,9° 0,14 s
3 104,9 mm 0,12s

*) Die Achse hat keine Bremse.

Kategorie 1, Verldngerungszonen
Definitionen der Zonen siehe Verldngerungszonen auf Seite 56.

Die Grenze der Zone ist die Montageschnittstelle fiir Achse 2 und Achse 3.

Achse 1
Zonengrenze Achse 2 Achse 3
20-z1 120° 0 mm
z1-z22 60° 0 mm
Achse 2
Es gibt nur eine Zone.
Achse 3

Es gibt nur eine Zone.
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Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit
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Angle [°]

Stop time [s]

1.9.6 IRB 920-6/0.65 P54

Fortsetzung
Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 1, Bremsweg und Bremszeit
80 - —
60 -
40 A
20 A ——— m=100%
------- m=66%
m=33%
0 ' ' '
0 2 3 4
v [m/s]
0.25 - —1-
0.20 -
0.15 1
0.10 -
— m=100%
R e N S e m=66%
m=33%
0.00 ' , ;
2 3 4
v [m/s]

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.6 IRB 920-6/0.65 IP54
Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 2, Bremsweg und Bremszeit

80 1
60 - e
o o
:%” 40 -
20 1 ——— m=100%
——————— m=66%
............ m=33%
0 . , | | :
v [m/s]
o2 4+ i
5 020 ]  ——
E 015 -
oL
kel
@ 0.10
—— m=100%
oo 42— 00000 00 e
------------- m=33%
0.00 . , | . i
0 1 2 3 4 5
v [mfs]

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.6 IRB 920-6/0.65 P54

Fortsetzung
Kategorie 1, Achse 2, Verlangerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit
100 -
E 60 | ‘._ J’r'__,_-"),—
=
< ,/—
40 |
— m=100%
01> 1 [ [ |- m=66%
m=33%
0 T T T T T T T
0.0 0.5 1.0 1.8 2.0 2.5 3.0 3.5
v [m/s]
0.15 1
o,
L
£ 0.10
o
2
(7]
0.05 1 ——— m=100%
------- m=66%
m=33%
0.00 ' 1 ; . : : :
0.0 0.5 1.0 1.8 2.0 2.5 3.0 3.5
v [m/s]
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1 Beschreibung

1.9.6 IRB 920-6/0.65 IP54
Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 3, Verldngerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit

120
__ 100 -
E
E 80
@
Q
& 60 ;
0
O 49 ; .
—— m=100%
o S m=66%
............ m=33%
0 T T T T T T
0.0 457 0.4 0.6 0.8 1.0 1.2
v [m/s]
0.125 A
5 0.100
(1]
E 0.075 -
a
kel
@ 0.050 A
— m=100%
0.025 A R T B m=66%
------------- m=33%
0.000 . ‘ . , . ]
0.0 0.2 0.4 0.6 0.8 1.0 10
v [m/s]
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1 Beschreibung

1.9.7 IRB 920T-6/0.45 IP54/CR

1.9.7 IRB 920T-6/0.45 IP54/CR

Verwendete Werkzeugdaten

PERS t ool data P100:= [ TRUE, [[0, O, O], [1, O, 0 ,0]], 0,
59], [1, 0, 0, 0], 0.0035, 0.0035 0.0035]];

PERS tool data P66:= [ TRUE, [[0, O, 0], [1, 0, 0 ,0]], 0,
39], [1, 0, 0, 0], 0.0015, 0.0015, 0.0015]];

PERS t ool data P33:= [ TRUE, [[0, O, 0], [1, O, 0 ,0]], 0,
20], [1, 0, 0, 0], 0.00039, 0.00039, 0.00039]];

Kategorie 0

Der Bremsweg und die Bremszeit fiir einen Stopp der Kategorie 0 werden in der
folgenden Tabelle beschrieben.

Achse Abstand Bremszeit
17 44,3° 0,15s
2 87,7° 0,16 s
3 114,5 mm 0,11s

*) Die Achse hat keine Bremse.

Kategorie 1, Verldngerungszonen
Definitionen der Zonen siehe Verldngerungszonen auf Seite 56.

Die Grenze der Zone ist die Montageschnittstelle fiir Achse 2 und Achse 3.

Achse 1
Zonengrenze Achse 2 Achse 3
20-z1 120° 0 mm
z1-z22 60° 0 mm
Achse 2
Es gibt nur eine Zone.
Achse 3

Es gibt nur eine Zone.

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.7 IRB 920T-6/0.45 IP54/CR
Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 1, Verldngerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit

60 T - e ppp————
50
e 40 7
o
2 30 1
<
20 1 | -
——— m=100%
10 1 - M=66%
« m=33%
D T T T T T T T T
0.00 0.25 0.50 0.75 1.00 1.25 1.50 1.75 2.00
v [m/s]
0.150 1 S
0.125 -
@
o 0.100 -
=
‘s 0.075 -
£
n
0.050 -
— m=100%
0.025 - . M=GB%
« m=33%
0.000 . ' ' ; ' . : :
0.00 0.25 0.50 0.75 1.00 1.25 1.50 1.75 2.00
v [m/s]

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.7 IRB 920T-6/0.45 IP54/CR

Fortsetzung
Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 1, Bremsweg und Bremszeit
50 - T
E 40 i
£
o
c
<
20 A
——— m=100%
------- m=66%
m=33%
D T T T T T T
0.0 0.5 1.0 1:6 2.0 2.5 3.0
v [m/s]
0.15 -
o,
L
£ 010 |
o
2
73]
0.05 - —— m=100%
------- m=66%
m=33%
0.00 . ' . - ‘ '
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0
v [m/s]

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.7 IRB 920T-6/0.45 IP54/CR
Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 2, Bremsweg und Bremszeit

60 - :
E 40 1
)]
&
<
20 A ——— m=100%
------- m=66%
............ m=33%
D T T T T T T T
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0 35
v [m/s]
0.20
0.15 A
@
©
=
= 0.10 1
£
n
0.05 + — m=100%
——————— m=66%
------------- m=33%
0.00 ' y . T . . -
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0 3.5

v [m/s]

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

Angle [°]

Stop time [s]

1.9.7 IRB 920T-6/0.45 IP54/CR

Fortsetzung
Kategorie 1, Achse 2, Verlangerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit
120
100 -
80 - -
60
40 |
—— m=100%
7 s B E— E— R | m=66%
m=33%

0 T T T T T T T

0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0 3.5

v [m/s]
0.15 1
0.10 1
0.05 —— m=100%
------- m=66%
m=33%

0.00 ' . ' ; . ; ;

0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0 3.5

v [m/s]
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1 Beschreibung

1.9.7 IRB 920T-6/0.45 IP54/CR
Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 3, Verldngerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit

150 =
125 A
E ]
E 100
@
S 75 -
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0
o 50 : :
——— m=100%
25 - - : — e m=66%
............ m=33%
0 T T T T T T T
0.0 0.2 0.4 0.6 0.8 1.0 1.2 1.4
v [m/s]
0,150 T _'____:__:;':—"_:_’_.'.__:_—:‘.:.'.'.:::.‘.'.::'..'..'..':.".':‘."._":::'._‘..‘_.‘_‘.:_‘.‘_.‘.‘.::'.ﬂ.'..'.:.'.:.'_..".::.':'.::._:ﬁ:_.'..'..'..'..'.'..'.:_'.::.'."._'.:.':
0.125 1
% 0.100 -
4]
£
< 0.075 A
2
(9]
0.050 I !
— m=100%
0.025 e | e e e = . . . m=66%
------------- m=33%
0.000 ' T T ' T ' '
0.0 0.2 0.4 0.6 0.8 1.0 1.2 1.4
v [m/s]
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1 Beschreibung
1.9.8 IRB 920T-6/0.45

1.9.8 IRB 920T-6/0.45

Verwendete Werkzeugdaten
PERS t ool data P100:= [ TRUE, [[O0, O, O], [1, O, 0 ,0]], [6, [O, O,
59], [1, 0, 0, 0], 0.0035, 0.0035, 0.0035]];
PERS tool data P66:= [ TRUE, [[0, O, O], [1, O, 0 ,0]], [4, [0, O,
39], [1, 0, 0, O], 0.0015, 0.0015, 0.0015]];
PERS tool data P33:=[ TRUE, [[O, O, O], [1, O, 0 ,0]], [2, [O, O,
20], [1, 0, 0, 0], 0.00039, 0.00039, 0.00039]];

Kategorie 0
Der Bremsweg und die Bremszeit fiir einen Stopp der Kategorie 0 werden in der

folgenden Tabelle beschrieben.

Achse Abstand Bremszeit
17 43,7° 0,15s
2’ 86,3° 0,16 s
3 115,6 mm 0,11s

*) Die Achse hat keine Bremse.

Kategorie 1, Verldngerungszonen
Definitionen der Zonen siehe Verldngerungszonen auf Seite 56.

Die Grenze der Zone ist die Montageschnittstelle fiir Achse 2 und Achse 3.

Achse 1
Zonengrenze Achse 2 Achse 3
20-z1 120° 0 mm
z1-z22 60° 0 mm
Achse 2
Es gibt nur eine Zone.
Achse 3

Es gibt nur eine Zone.

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.8 IRB 920T-6/0.45
Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 1, Verldnge

rungszone 0, Bremsweg und Bremszeit

60 -
50
e 40 7
R
2 30 -
<
20
— m=100%
10 1 e M=66%
- m=33%
D T T T T T T T T
0.00 0.25 0.50 0.75 1.00 1.25 1.50 1.75 2.00
v [m/s]
0.125 1
@
o 0.100 1
=
g 0.075 A
75
0.050 - : -
——— m=100%
0.025 - e m=66%
- m=33%
0.000 . ' ' ; ' . : :
0.00 0.25 0.50 0.75 1.00 1.25 1.50 1.75 2.00
v [m/s]

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.8 IRB 920T-6/0.45
Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 1, Bremsweg und Bremszeit

60 -
E 40 4
o
(=)}
c
<
20
—— m=100%
------- m=66%
m=33%
D T T T T T T
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0
v [m/s]
0.20 -
0.15
@
o
=
il 0.10 1
£
wn
0.05 + — m=100%
------- m=66%
m=33%
0.00 r ' ' ' . .
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0
v [m/s]
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1 Beschreibung

1.9.8 IRB 920T-6/0.45
Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 2, Bremsweg und Bremszeit

60 t— |
5 40 1
)]
e
<
20 —— m=100%
------- m=66%
............ m=33%
D T T T T T T T
0.0 0.5 1.0 15 2.0 25 3.0 35
v [m/s]
0.20 -
z 0.15 1
@
£
g 0.10 -
7
0.05 - —— m=100%
------- m=66%
------------- m=33%
0.00 - . ' ' . . '
0.0 0.5 1.0 15 2.0 25 3.0 3.5

Fortsetzung auf nédchster Seite

v [m/s]
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1 Beschreibung

Angle [°]

Stop time [s]

1.9.8 IRB 920T-6/0.45

Fortsetzung
Kategorie 1, Achse 2, Verlaingerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit
100 A S el
80 -
60 -
40
— m=100%
L A E— E— E— m=66%
m=33%
0 T T T T T T T
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 25 3.0 3.5
v [m/s]
0.15 -
0.10 -
0.05 —— m=100%
------- m=66%
m=33%
0.00 ' - . ; ' ; :
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0 3.5
v [m/s]
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1 Beschreibung

1.9.8 IRB 920T-6/0.45

Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 3, Verldngerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit

Stop time [s]

Distance [mm]

150

50 1

0.150 A

0.125

0.100 H

0.075 A

0.050 -

0.025 H

0.000

100 +

—— m=100%
------- m=66%

0.0

0.2 0.4 0.6 0.8 1.0 1.2 1.4
v [m/s]

—— m=100%
------- m=66%

0.0

0.2 0.4 0.6 0.8 1.0 1.2 1.4
v [m/s]

96

Produktspezifikation - IRB 920
3HACO075723-003 Revision: N

© Copyright 2021-2024 ABB. Alle Rechte vorbehalten.



1 Beschreibung

1.9.9 IRB 920T-6/0.45 IP54/CR Erweiterter Hub

1.9.9 IRB 920T-6/0.45 IP54/CR Erweiterter Hub

Verwendete Werkzeugdaten

PERS t ool data P100:= [ TRUE, [[0, O, O], [1, O, 0 ,0]], 0,
59], [1, 0, 0, 0], 0.0035, 0.0035 0.0035]];

PERS tool data P66:= [ TRUE, [[0, O, 0], [1, 0, 0 ,0]], 0,
39], [1, 0, 0, 0], 0.0015, 0.0015, 0.0015]];

PERS t ool data P33:= [ TRUE, [[0, O, 0], [1, O, 0 ,0]], 0,
20], [1, 0, 0, 0], 0.00039, 0.00039, 0.00039]];

Kategorie 0

Der Bremsweg und die Bremszeit fiir einen Stopp der Kategorie 0 werden in der
folgenden Tabelle beschrieben.

Achse Abstand Bremszeit
17 44,7° 0,15s
2 88,4° 0,16 s
3 116,5 mm 0,11s

*) Die Achse hat keine Bremse.

Kategorie 1, Verldngerungszonen
Definitionen der Zonen siehe Verldngerungszonen auf Seite 56.

Die Grenze der Zone ist die Montageschnittstelle fiir Achse 2 und Achse 3.

Achse 1
Zonengrenze Achse 2 Achse 3
20-z1 120° 0 mm
z1-z22 60° 0 mm
Achse 2
Es gibt nur eine Zone.
Achse 3

Es gibt nur eine Zone.

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.9 IRB 920T-6/0.45 IP54/CR Erweiterter Hub

Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 1, Verldngerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit

60
50
— 40
Q2
S 30 -
<
20 - : :
—— m=100%
10 1 - M=66%
- m=33%
D T T T T T T T T
000 025 050 075 100 125 150 175 200
v [m/s]
0.150 1 S S
0.125 -
@
> 0.100 1
=
o 0.075 -
2
o
0.050 -
—— m=100%
0.025 1 TR i
- m=33%
0.000 ' . ' : : . : .
000 025 050 075 100 125 150 175 200
v [m/s]

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.9 IRB 920T-6/0.45 IP54/CR Erweiterter Hub

Fortsetzung
Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 1, Bremsweg und Bremszeit
60 1 =
T 40 1
o
c
<
404 4 —— m=100%
------- m=66%
m=33%
D T T T T T T
0.0 0.5 1.0 1:6 2.0 2.5 3.0
v [m/s]
0.20 e b
015 ==
9,
@
=
= 0.10 1
=)
0
0.05 - — m=100%
------- m=66%
m=33%
0.00 r ' T : ; .
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0
v [m/s]

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.9 IRB 920T-6/0.45 IP54/CR Erweiterter Hub

Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 2, Bremsweg und Bremszeit

60 e
E 40
)]
&
<
48 ——— m=100%
------- m=66%
............ m=33%
D T T T T T T T
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0 35
v [m/s]
0.20
— 0.15
9,
©
=
o 0.10 1
£
n
0.05 — m=100%
------- m=66%
------------- m=33%
0.00 ' y . T . . -
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0 3.5
v [m/s]

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

Angle [°]

Stop time [s]

1.9.9 IRB 920T-6/0.45 IP54/CR Erweiterter Hub

Fortsetzung
Kategorie 1, Achse 2, Verlangerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit
120 A
L e T (S S C——
80
60 -
40 |
—— m=100%
7 s B — E— R | R m=66%
m=33%
0 T T T T T T T
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0 3.5
v [m/s]
0.15 1
0.10
0.05 A — m=100%
------- m=66%
m=33%
0.00 : . ' ; . ; '
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0 3.5
v [m/s]
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1 Beschreibung

1.9.9 IRB 920T-6/0.45 IP54/CR Erweiterter Hub

Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 3, Verldngerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit

Distance [mm]

Stop time [s]

200 1
150 -
100 -
2] —— m=100%
------- m=66%
............ m=33%
0 T T T T T T T
0.0 0.2 0.4 0.6 0.8 1.0 1.2 1.4
v [mis]
0,150 +———t—== W—
0.125
0.100 -
0.075
0.050 - |
—— m=100%
00258 —m+—+—F+—F+—F——— m=66%
------------- m=33%
0.000 . [ ; ' | . .
0.0 0.2 04 0.6 0.8 1.0 1.2 1.4

v [m/s]
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1 Beschreibung
1.9.10 IRB 920T-6/0.45 Erweiterter Hub

1.9.10 IRB 920T-6/0.45 Erweiterter Hub

Verwendete Werkzeugdaten
PERS t ool data P100:= [ TRUE, [[O0, O, O], [1, O, 0 ,0]], [6, [O, O,
59], [1, 0, 0, 0], 0.0035, 0.0035, 0.0035]];
PERS tool data P66:= [ TRUE, [[0, O, O], [1, O, 0 ,0]], [4, [0, O,
39], [1, 0, 0, O], 0.0015, 0.0015, 0.0015]];
PERS tool data P33:=[ TRUE, [[O, O, O], [1, O, 0 ,0]], [2, [O, O,
20], [1, 0, 0, 0], 0.00039, 0.00039, 0.00039]];

Kategorie 0
Der Bremsweg und die Bremszeit fiir einen Stopp der Kategorie 0 werden in der

folgenden Tabelle beschrieben.

Achse Abstand Bremszeit
17 44,8° 0,16 s
2’ 86,9° 0,17 s
3 115,8 mm 0,11s

*) Die Achse hat keine Bremse.

Kategorie 1, Verldngerungszonen
Definitionen der Zonen siehe Verldngerungszonen auf Seite 56.

Die Grenze der Zone ist die Montageschnittstelle fiir Achse 2 und Achse 3.

Achse 1
Zonengrenze Achse 2 Achse 3
20-z1 120° 0 mm
z1-z22 60° 0 mm
Achse 2
Es gibt nur eine Zone.
Achse 3

Es gibt nur eine Zone.

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.10 IRB 920T-6/0.45 Erweiterter Hub

Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 1, Verlange

rungszone 0, Bremsweg und Bremszeit

60 ey v
50
e 40 7
R
2 30 1
<
20 1 .
— m=100%
10 1 - M=66%
- m=33%
D T T T T T T T T
0.00 0.25 0.50 0.75 1.00 1.25 1.50 1.75 2.00
v [m/s]
0.150 - > — ___%m—m
0.125 -
@
o 0.100 -
=
o 0.075
£
p)
0.050 -
— m=100%
0.025 - - M=6B%
- m=33%
0.000 . ' ' ; ' . ' .
0.00 0.25 0.50 0.75 1.00 1.25 1.50 1.75 2.00
v [m/s]

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.10 IRB 920T-6/0.45 Erweiterter Hub
Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 1, Bremsweg und Bremszeit

60 -
E 40 A
)]
c
<
20 ~ —— m=100%
------- m=66%
m=33%
D T T T T T T
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0
v [m/s]
0.20 _—
__ 045 1
&,
o
=
= 0.10 1
£
wn
0.05 + T T T — m=100%
------- m=66%
m=33%
0.00 r ' ' ' . .
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0

v [m/s]

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.10 IRB 920T-6/0.45 Erweiterter Hub
Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 2, Bremsweg und Bremszeit

60
T 40
o
e
<
20 == ——— m=100%
------- m=66%
............ m=33%
D T T T T T T T
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0 3.5
v [m/s]
_—rf-_—_—-_——
0.20 - - T s ———
@ 0.15 -
@
=
E 0.10 +
n
0.05 - ; { . —— m=100%
------- m=66%
------------- m=33%
0.00 T T . . . . '
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0 3.5

v [m/s]

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.10 IRB 920T-6/0.45 Erweiterter Hub

Fortsetzung
Kategorie 1, Achse 2, Verlangerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit
100 - e
80
2, 60 1
<
40 1
— m=100%
L e s B B e — m=66%
m=33%
O T T T T T T T
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0 3.5
v [m/s]
0.20 —
0.15
)
£
= 0.10
o
S
w
0.05 1 7 —— m=100%
------- m=66%
m=33%
0.00 : ; ; [ ! . |
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0 3.5
v [m/s]

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.10 IRB 920T-6/0.45 Erweiterter Hub

Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 3, Verldngerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit

Distance [mm]

Stop time [s]

200
150
100 H
90 — m=100%
------- m=66%
............ m=33%
0 T T T T T T T
0.0 0.2 0.4 0.6 0.8 1.0 1.2 1.4
v [m/s]
0.150 - —
0.125 -
0.100
0.075 -
0.050
— m=100%
0026 ———F——F—T—1—1— mM=66%
------------- m=33%
0.000 . [ . ' . . .
0.0 0.2 0.4 0.6 0.8 1.0 1.2 1.4
v [m/s]
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1 Beschreibung

1.9.11 IRB 920T-6/0.55 IP54/CR

1.9.11 IRB 920T-6/0.55 IP54/CR

Verwendete Werkzeugdaten

PERS t ool data P100:= [ TRUE, [[0, O, O], [1, O, 0 ,0]], 0,
59], [1, 0, 0, 0], 0.0035, 0.0035 0.0035]];

PERS tool data P66:= [ TRUE, [[0, O, 0], [1, 0, 0 ,0]], 0,
39], [1, 0, 0, 0], 0.0015, 0.0015, 0.0015]];

PERS t ool data P33:= [ TRUE, [[0, O, 0], [1, O, 0 ,0]], 0,
20], [1, 0, 0, 0], 0.00039, 0.00039, 0.00039]];

Kategorie 0

Der Bremsweg und die Bremszeit fiir einen Stopp der Kategorie 0 werden in der
folgenden Tabelle beschrieben.

Achse Abstand Bremszeit
17 50,3° 0,18 s
2 87,6° 0,16 s
3 114,4 mm 0,11s

*) Die Achse hat keine Bremse.

Kategorie 1, Verldngerungszonen
Definitionen der Zonen siehe Verldngerungszonen auf Seite 56.

Die Grenze der Zone ist die Montageschnittstelle fiir Achse 2 und Achse 3.

Achse 1
Zonengrenze Achse 2 Achse 3
20-z1 120° 0 mm
z1-z22 60° 0 mm
Achse 2
Es gibt nur eine Zone.
Achse 3

Es gibt nur eine Zone.

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.11 IRB 920T-6/0.55 IP54/CR

Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit

60
50
£ 40
o
2 30 1
20
—— m=100%
10 - ------- m=66%
- m=33%
D T T T T T
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 25
v [m/s]
0.15 1
o,
)
E 0.10
o
2
[97]
0.05 1 —— m=100%
=== mM=66%
+ m=33%
0.00 1 1 T r ;
0.0 0.5 1.0 1.5 20 25

Fortsetzung auf nédchster Seite

v [m/s]
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1 Beschreibung

1.9.11 IRB 920T-6/0.55 IP54/CR

Fortsetzung
Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 1, Bremsweg und Bremszeit
60
2 40 -
o
e
<
20 A ——— m=100%
------- m=66%
m=33%
D T T T T T T T
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0 3.5
v [m/s]
0.20 . e | eeemeerebiciee
2. 0.15 A
job)
1=
g 0.10
()
0.05 - — m=100%
e m=66%
m=33%
0.00 . : ' : . ' '
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 25 3.0 3.5
v [m/s]

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.11 IRB 920T-6/0.55 IP54/CR
Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 2, Bremsweg und Bremszeit

60
2, 40 1
c
<
20 A —— m=100%
------- m=66%
............ m=33%
D T T T T T T T T
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 25 3.0 3.5 4.0
v [m/s]
P e D D T T I
0.20 H
@
e 0.15 -
E
o
£ 0.10 A
0
— m=100%
005 +—— 11— 1 T | |e— m=66%
------------- m=33%
0_00 T T T T T T T T
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 25 3.0 3.5 4.0

v [m/s]

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

Angle [°]

Stop time [s]

1.9.11 IRB 920T-6/0.55 IP54/CR

Fortsetzung
Kategorie 1, Achse 2, Verlangerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit
L e N S E— R
80 1 e
B0 1t
40 - ‘_,--f"/'/
/ ——— m=100%
R e I R [ (R B I m=66%
m=33%
O T T T T T T T T
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0 3.5 4.0
v [m/s]
0.15 1
0.10 -
0.05 - —— m=100%
------- m=66%
m=33%
0.00 ' : : - : : ; .
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0 35 4.0
v [m/s]

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.11 IRB 920T-6/0.55 IP54/CR

Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 3, Verldngerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit

150

125 -

Distance [mm]

25 1

0

0.150 -

0.125 1

Stop time [s]

0.050

0.025

0.000

100 4

75 1

90

0.100 +

0.075 1

—— m=100%
------- m=66%
............ m=33%
0.0 0.2 04 0.6 0.8 1.0 1.2 1.4 1.6
v [m/s]
e e S S L B B B
— m=100%
------- m=66%
------------- m=33%
0.0 0.2 0.4 0.6 0.8 1.0 1.2 1.4 1.6
v [m/s]
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1 Beschreibung
1.9.12 IRB 920T-6/0.55

1.9.12 IRB 920T-6/0.55

Verwendete Werkzeugdaten
PERS t ool data P100:= [ TRUE, [[O0, O, O], [1, O, 0 ,0]], [6, [O, O,
59], [1, 0, 0, 0], 0.0035, 0.0035, 0.0035]];
PERS tool data P66:= [ TRUE, [[0, O, O], [1, O, 0 ,0]], [4, [0, O,
39], [1, 0, 0, O], 0.0015, 0.0015, 0.0015]];
PERS tool data P33:=[ TRUE, [[O, O, O], [1, O, 0 ,0]], [2, [O, O,
20], [1, 0, 0, 0], 0.00039, 0.00039, 0.00039]];

Kategorie 0
Der Bremsweg und die Bremszeit fiir einen Stopp der Kategorie 0 werden in der

folgenden Tabelle beschrieben.

Achse Abstand Bremszeit
17 52,2° 0,18s
2 86,2° 0,16 s
3 115,5 mm 0,11s

*) Die Achse hat keine Bremse.

Kategorie 1, Verldngerungszonen
Definitionen der Zonen siehe Verldngerungszonen auf Seite 56.

Die Grenze der Zone ist die Montageschnittstelle fiir Achse 2 und Achse 3.

Achse 1
Zonengrenze Achse 2 Achse 3
20-z1 120° 0 mm
z1-z22 60° 0 mm
Achse 2
Es gibt nur eine Zone.
Achse 3

Es gibt nur eine Zone.

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.12 IRB 920T-6/0.55
Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit

60 -
50
£- 40 -
£
2 30 4
20
——— m=100%
10 - - m=66%
« m=33%
D T T T T T
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 25
v [m/s]
i PO o
@,
)
E 010 4
o
2
%)
0.05 - —— m=100%
=== mM=66%
- m=33%
0.00 1 1 ' r .
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5

Fortsetzung auf nédchster Seite

v [m/s]
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1 Beschreibung
1.9.12 IRB 920T-6/0.55

Fortsetzung
Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 1, Bremsweg und Bremszeit
60 -
2 40 -
o
<
20 17 ——— m=100%
------- m=66%
m=33%
D T T T T T T T
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0 35
v [m/s]
0.20 i T ) R — -f:-_.-i___
2. 015 A
@
=
£ 0.10 -
0
0.05 - : . { | | —— m=100%
------- m=66%
m=33%
0.00 : : . : . - r
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0 3.5

v [m/s]

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.12 IRB 920T-6/0.55
Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 1, Verldngerungszone 2, Bremsweg und Bremszeit

so{ — + — 0
60 ;
B 40
&
<
20 ——— m=100%
------- m=66%
............ m=33%
D T T T T T T T T
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 25 3.0 3.5 4.0
v [m/s]
025 ——F—F+—F———F———F+———F———=—==
0.20
@
@ 0.15 1
=
g
& 0.10 1
— m=100%
0.05 N D Y e m=66%
------------- m=33%
0_00 T T T T T T T T
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 25 3.0 3.5 4.0

v [m/s]

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung
1.9.12 IRB 920T-6/0.55

Fortsetzung
Kategorie 1, Achse 2, Verlangerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit
100 _ e
N "_","'::;:.--_-.w-"-‘
2 60 -
c
<
40 -
— m=100%
" 1T 1 1 = ;
m=33%
0 1 | I ' 1

T T T

0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0 3.5 4.0

0.15 -
w,
QO
E 0.10 -
O
9
[9p]
0.05 A — m=100%
------- m=66%
m=33%
0.00 | . | | | | ] i
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 25 3.0 3.5 4.0

v [m/s]

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.12 IRB 920T-6/0.55

Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 3, Verldngerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit

Stop time [s]

Distance [mm]

150 -

50 1

0.150 A

0.125

0.100 H

0.075 A

0.050 -

0.025 H

0.000

100 +

—— m=100%
------- m=66%

0.0

0.2 0.4 0.6 0.8 1.0 1.2 1.4 1.6

—— m=100%
------- m=66%

0.0

0.2 0.4 0.6 0.8 1.0 1.2 1.4 1.6
v [m/s]
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1 Beschreibung
1.9.13 IRB 920T-6/0.55 IP54/CR Erweiterter Hub

1.9.13 IRB 920T-6/0.55 IP54/CR Erweiterter Hub

Verwendete Werkzeugdaten
PERS t ool data P100:= [ TRUE, [[O0, O, O], [1, O, 0 ,0]], [6, [O, O,
59], [1, 0, 0, 0], 0.0035, 0.0035, 0.0035]];
PERS tool data P66:= [ TRUE, [[0, O, O], [1, O, 0 ,0]], [4, [0, O,
39], [1, 0, 0, O], 0.0015, 0.0015, 0.0015]];
PERS tool data P33:=[ TRUE, [[O, O, O], [1, O, 0 ,0]], [2, [O, O,
20], [1, 0, 0, 0], 0.00039, 0.00039, 0.00039]];

Kategorie 0

Der Bremsweg und die Bremszeit fiir einen Stopp der Kategorie 0 werden in der
folgenden Tabelle beschrieben.

Achse Abstand Bremszeit
17 51,5° 0,18 s
2’ 88,3° 0,16 s
3 116,5 mm 0,11s

*) Die Achse hat keine Bremse.

Kategorie 1, Verldngerungszonen
Definitionen der Zonen siehe Verldngerungszonen auf Seite 56.

Die Grenze der Zone ist die Montageschnittstelle fiir Achse 2 und Achse 3.

Achse 1
Zonengrenze Achse 2 Achse 3
20-z1 120° 0 mm
z1-z22 60° 0 mm
Achse 2
Es gibt nur eine Zone.
Achse 3

Es gibt nur eine Zone.

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.13 IRB 920T-6/0.55 IP54/CR
Fortsetzung

Erweiterter Hub

Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit

60 i e
50 -
E_ 40 1
2
£ 30 1
20
—— m=100%
10 4 —eses m=66%
- m=33%
D T T T T T
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5
v [m/s]
0.15 - :
°,
4]
£ 0.10 1
(=1
£
(7]
0.05 | —— m=100%
—ese- m=66%
- m=33%
0.00 ' . . , .
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5
v [m/s]

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.13 IRB 920T-6/0.55 IP54/CR Erweiterter Hub

Fortsetzung
Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 1, Bremsweg und Bremszeit
60 1 gt ST LR
2 40 -
e
<
20 A ——— m=100%
------- m=66%
m=33%
D T T T T T T T
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0 3.5
v [m/s]
020 1T e
2. 015 A
job)
1=
£ 0.10 ;
()
0.05 - — m=100%
------- m=66%
m=33%
0.00 . : ' . . ' '
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 25 3.0 3.5
v [m/s]

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.13 IRB 920T-6/0.55 IP54/CR Erweiterter Hub
Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 2, Bremsweg und Bremszeit

sofV—mWm—— 7/ 1/ 1/t /1=
60
S 40
c
<
20 A — m=100%
------- m=66%
............ m=33%
D T T T T T T T T
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 25 3.0 3.5 4.0
v [m/s]
0.25 ' —
0.20
@
© |
£ 0.15
)
& 0.10 -
— m=100%
005 +— T 1T T |—— m=66%
------------- m=33%
0_00 T T T T T T T T
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 25 3.0 3.5 4.0

v [m/s]

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

Angle [°]

Stop time [s]

1.9.13 IRB 920T-6/0.55 IP54/CR Erweiterter Hub

Fortsetzung
Kategorie 1, Achse 2, Verlangerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit
120 A
100 - =
80 =
60 -
40 |
—— m=100%
20 1T ——————— T 11— m=66%
m=33%
O T T T T T T T T
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0 3.5 4.0
v [m/s]
0.15 1
0.10 -
0.05 - — m=100%
------- m=66%
m=33%
0.00 ' : : . : : ! ;
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0 35 4.0
v [m/s]

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.13 IRB 920T-6/0.55 IP54/CR Erweiterter Hub
Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 3, Verldngerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit

200 S
150
E
E
8 100 -
5T
B
o
90 - - - T - —— m=100%
——————— m=66%
............ m=33%
0 T T T T T T T T
0.0 0.2 0.4 0.6 0.8 1.0 1.2 1.4 1.6
v [m/s]
0.150 I Tk S e e m e ST L S
0.125
W
o 0-100 1
=
o 0.075 -
£
)
0.050 - i i
— m=100%
0025 +————+—F—+—+——1——" m=66%
------------- m=33%
0.000 . r T 1 r . T .
0.0 0.2 0.4 0.6 0.8 1.0 1.2 1.4 1.6
v [m/s]
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1 Beschreibung
1.9.14 IRB 920T-6/0.55 Erweiterter Hub

1.9.14 IRB 920T-6/0.55 Erweiterter Hub

Verwendete Werkzeugdaten
PERS t ool data P100:= [ TRUE, [[O0, O, O], [1, O, 0 ,0]], [6, [O, O,
59], [1, 0, 0, 0], 0.0035, 0.0035, 0.0035]];
PERS tool data P66:= [ TRUE, [[0, O, O], [1, O, 0 ,0]], [4, [0, O,
39], [1, 0, 0, O], 0.0015, 0.0015, 0.0015]];
PERS tool data P33:=[ TRUE, [[O, O, O], [1, O, 0 ,0]], [2, [O, O,
20], [1, 0, 0, 0], 0.00039, 0.00039, 0.00039]];

Kategorie 0
Der Bremsweg und die Bremszeit fiir einen Stopp der Kategorie 0 werden in der

folgenden Tabelle beschrieben.

Achse Abstand Bremszeit
17 52,6° 0,18 s
2 86,7° 0,17s
3 115,8 mm 0,11s

*) Die Achse hat keine Bremse.

Kategorie 1, Verldngerungszonen
Definitionen der Zonen siehe Verldngerungszonen auf Seite 56.

Die Grenze der Zone ist die Montageschnittstelle fiir Achse 2 und Achse 3.

Achse 1
Zonengrenze Achse 2 Achse 3
20-z1 120° 0 mm
z1-z22 60° 0 mm
Achse 2
Es gibt nur eine Zone.
Achse 3

Es gibt nur eine Zone.

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.14 IRB 920T-6/0.55 Erweiter
Fortsetzung

ter Hub

Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit

60
50
£- 40 -
£
2 30 1
20
——— m=100%
10 - - m=66%
« m=33%
D T T T T T
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 25
v [m/s]
0.15 -
@,
)
E 0.10
o
2
%)
0.05 1 —— m=100%
=== mM=66%
« m=33%
0.00 1 1 ' r .
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5

Fortsetzung auf nédchster Seite

v [m/s]
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1 Beschreibung

1.9.14 IRB 920T-6/0.55 Erweiterter Hub
Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 1, Bremsweg und Bremszeit

60 -
2 40
()]
<
20 +-F —— m=100%
------- m=66%
m=33%
D T T T T T T T
0.0 0.5 1.0 1.5 20 25 3.0 35
v [m/s]
0.20 A
“ 0.15 A
@
£
g 0.10
D
0.05 - ! . ! | _ —— m=100%
------- m=66%
m=33%
0.00 1 - r : . i '
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 25 3.0 35

v [m/s]

Fortsetzung auf néchster Seite

Produktspezifikation - IRB 920 129
3HACO075723-003 Revision: N

© Copyright 2021-2024 ABB. Alle Rechte vorbehalten.



1 Beschreibung

1.9.14 IRB 920T-6/0.55 Erweiterter Hub
Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 2, Bremsweg und Bremszeit

80 A —
60
)
o 40 1
&
<
o —— m=100%
——————— m=66%
............ m=33%
D T T T T T 1 : I
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 25 3.0 3.5 40
v [m/s]
0.25 + ———
d__.——/—,-‘—""""_"""
i i
@
@ 0.15 -
=
g
7 0.10 f
— m=100%
0.05 1 S I S T S b e
------------- m=33%
0.00 1 . ' ! | | i [
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0 3.5 40
v [mfs]

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung
1.9.14 IRB 920T-6/0.55 Erweiterter Hub

Fortsetzung
Kategorie 1, Achse 2, Verlangerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit
120 .........
100 | | - e
80 - t
@
- 60
<
40 |
—— m=100%
20 - - 1 ] - e m=66%
m=33%
0 T T T T T T T T
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0 3.5 4.0
v [m/s]
0.20 1 e
0.15 1
@,
£
= 0.10 A
Qo
S
(7
0.05 1 - i i i i — —— m=100%
------- m=66%
m=33%
0_00 T T T T T T T T
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0 3.5 4.0

v [m/s]

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.14 IRB 920T-6/0.55 Erweiterter Hub

Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 3, Verldngerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit

Distance [mm]

Stop time [s]

200
150
100 H
90 —— m=100%
------- m=66%
............ m=33%
0 T T T T T T T T
0.0 0.2 04 0.6 0.8 1.0 1.2 1.4 1.6
v [m/s]
L A
0.125 -
0.100
0.075 -
0.050
—— m=100%
0026 ———F——F—1—T—T—— 71—~ mM=66%
------------- m=33%
0.000 . r ' . . . ' ;
0.0 0.2 0.4 0.6 0.8 1.0 1.2 1.4 1.6
v [m/s]
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1 Beschreibung

1.9.15 IRB 920T-6/0.65 IP54/CR

1.9.15 IRB 920T-6/0.65 IP54/CR

Verwendete Werkzeugdaten

PERS t ool data P100:= [ TRUE, [[0, O, O], [1, O, 0 ,0]], 0,
59], [1, 0, 0, 0], 0.0035, 0.0035 0.0035]];

PERS tool data P66:= [ TRUE, [[0, O, 0], [1, 0, 0 ,0]], 0,
39], [1, 0, 0, 0], 0.0015, 0.0015, 0.0015]];

PERS t ool data P33:= [ TRUE, [[0, O, 0], [1, O, 0 ,0]], 0,
20], [1, 0, 0, 0], 0.00039, 0.00039, 0.00039]];

Kategorie 0

Der Bremsweg und die Bremszeit fiir einen Stopp der Kategorie 0 werden in der
folgenden Tabelle beschrieben.

Achse Abstand Bremszeit
17 59,2° 0,23 s
2 89,4° 0,16 s
3 113,1 mm 0,11s

*) Die Achse hat keine Bremse.

Kategorie 1, Verldngerungszonen
Definitionen der Zonen siehe Verldngerungszonen auf Seite 56.

Die Grenze der Zone ist die Montageschnittstelle fiir Achse 2 und Achse 3.

Achse 1
Zonengrenze Achse 2 Achse 3
20-z1 120° 0 mm
z1-z22 60° 0 mm
Achse 2
Es gibt nur eine Zone.
Achse 3

Es gibt nur eine Zone.

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.15 IRB 920T-6/0.65 IP54/CR

Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit

60
@ 40 -
)]
e
<
20 1 —— m=100%
------- m=66%
- m=33%
D T T T T T T
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0
v [m/s]
0.20 “
. 0.15 1
@
£
E" 0.10 -
n
005 | — m=100%
------- m=66%
-------------- m=33%
0.00 : . - ' . }
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0
v [m/s]

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.15 IRB 920T-6/0.65 IP54/CR

Fortsetzung
Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 1, Bremsweg und Bremszeit
80 - D e =
60 -
)
2 40 -
<
20 A —— m=100%
------- m=66%
m=33%
D T T T T
0 1 2 3 4
v [m/s]
00 "1 T T
0.25
= 0.20 -
£
= 0.15 A
Q.
i)
9 0.10 -
— m=100%
c0OS v 02  — +—+7 70—+ —————-- m=66%
m=33%
0.00 1 ' , ;

v [m/s]

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.15 IRB 920T-6/0.65 IP54/CR
Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 2, Bremsweg und Bremszeit

60 - 2
o
E’ 40 -
20 - —— m=100%
——————— Mm=66%
............ m=33%
0 | | . . :
v [m/s]
0.30 | | ——————
0.25 -
“ 020 -
@
£
= 0.5 -
<)
? 010 -
——— m=100%
0.05 1 i i - e mM=66%
------------- m=33%
0.00 . , ‘ . .
0 1 2 3 4 5

v [m/s]

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.15 IRB 920T-6/0.65 IP54/CR

Kategorie 1, Achse 2, Verlangerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit

Angle [°]

Stop time [s]

120 -

100 H

80 H

60 -

40

20 1

0.20 1

=
-
o

e
-t
=}

0.05 H

0.00

Fortsetzung
_;.;,'1-;-;;/"/—
/" —— m=100%
------- m=66%
m=33%
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0 3.5
v [m/s]
—— m=100%
------- m=66%
m=33%
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0 3.5
v [m/s]

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.15 IRB 920T-6/0.65 IP54/CR
Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 3, Verldngerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit

150 1 ' ' ' O T RS
125 ooy -,—'.-'._-,-.::'.:_‘..‘.-‘-’--P"_ ''''''''
= | s
E 100
@
g 75 1
AL
o
O 50 1 {
— m=100%
25 - : : - - e m=66%
............ m=33%
0 T T T T T T T
0.0 0.2 0.4 0.6 0.8 1.0 1.2 1.4
v [m/s]
0.150 I — T T T T T L el i e e e T, S i T S
0.125
2 0.100 1
o
£
= 0.075 1
2
? 0.050 1 |
— m=100%
0.025 7 | — N (R m=66%
------------- m=33%
0.000 . ' r - : . .
0.0 0.2 0.4 0.6 0.8 1.0 1.2 1.4
v [m/s]
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1 Beschreibung
1.9.16 IRB 920T-6/0.65

1.9.16 IRB 920T-6/0.65

Verwendete Werkzeugdaten
PERS t ool data P100:= [ TRUE, [[O0, O, O], [1, O, 0 ,0]], [6, [O, O,
59], [1, 0, 0, 0], 0.0035, 0.0035, 0.0035]];
PERS tool data P66:= [ TRUE, [[0, O, O], [1, O, 0 ,0]], [4, [0, O,
39], [1, 0, 0, O], 0.0015, 0.0015, 0.0015]];
PERS tool data P33:=[ TRUE, [[O, O, O], [1, O, 0 ,0]], [2, [O, O,
20], [1, 0, 0, 0], 0.00039, 0.00039, 0.00039]];

Kategorie 0
Der Bremsweg und die Bremszeit fiir einen Stopp der Kategorie 0 werden in der

folgenden Tabelle beschrieben.

Achse Abstand Bremszeit
17 64,7° 0,24s
2 88,2° 0,16 s
3 116,3 mm 0,11s

*) Die Achse hat keine Bremse.

Kategorie 1, Verldngerungszonen
Definitionen der Zonen siehe Verldngerungszonen auf Seite 56.

Die Grenze der Zone ist die Montageschnittstelle fiir Achse 2 und Achse 3.

Achse 1
Zonengrenze Achse 2 Achse 3
20-z1 120° 0 mm
z1-z22 60° 0 mm
Achse 2
Es gibt nur eine Zone.
Achse 3

Es gibt nur eine Zone.

Fortsetzung auf néchster Seite
Produktspezifikation - IRB 920 139
3HACO075723-003 Revision: N

© Copyright 2021-2024 ABB. Alle Rechte vorbehalten.



1 Beschreibung

1.9.16 IRB 920T-6/0.65
Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit

60 A
L 40 A
)]
e
<
20 1 m=100%
------- m=66%
e M=33%
D T T T T T T
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0
v [m/s]
0.20 T i Ty S et
“ 0.15
@
£
E’ 0.10
n
0.05 - —— m=100%
——————— m=66%
-------------- m=33%
0.00 ; ; - ' : }
0.0 0.5 1.0 15 2.0 25 3.0

v [m/s]

Fortsetzung auf nédchster Seite

140 Produktspezifikation - IRB 920
3HACO075723-003 Revision: N

© Copyright 2021-2024 ABB. Alle Rechte vorbehalten.



1 Beschreibung
1.9.16 IRB 920T-6/0.65

Fortsetzung
Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 1, Bremsweg und Bremszeit
80 o TN
60 -
o
E’ 40
20 A — m=100%
------- m=66%
m=33%
D T T T T
0 1 2 3 4
v [m/s]
0.25
—. 0.20
A,
job)
_E 0.15 1
o
=)
0 010 A
— m=100%
0.05 1 I i N e m=66%
m=33%
0.00 T ' , ;
0 1 2 3 4

v [m/s]

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.16 IRB 920T-6/0.65
Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 2, Bremsweg und Bremszeit

80 T -""}’,::i-’""-“.- g L
— 60
R
g
< 40 1
| —— m=100%
S I m=66%
............ m=33%
0 | | . . |
v [m/s]
0.30 - S F—— =
0.25 1
@
+ 0.20 -
2
p)
0.10
— m=100%
0.05 | | | L i
""""""" m=33%
0.00 . , ‘ . .
0 1 2 3 4 5

v [m/s]

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.16 IRB 920T-6/0.65

Fortsetzung
Kategorie 1, Achse 2, Verlaingerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit
120 A
100 - -
80
S 60
e
<
40 A
— m=100%
01— 01— T 1 m=66%
m=33%
O T T T T T T T
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0 3.5
v [m/s]
0.20 1 B E—
0.15 -
)
job)
1=
= 0.10 1
=)
n
0.05 - —— m=100%
------- m=66%
m=33%
0.00 ' r . . : : ;
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0 3:5
v [m/s]

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.16 IRB 920T-6/0.65

Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 3, Verldngerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit

Distance [mm]

Stop time [s]

150 H
100 -
= —— m=100%
------- m=66%
............ m=33%
0 T X x T T T T
0.0 0.2 0.4 0.6 0.8 1.0 1.2 14
v [mis]
0.150 - p— R e AR =
0.125
0.100
0.075 -
0.050 1
— m=100%
0025 +—— F—+—— |7 m=66%
------------- m=33%
0.000 a . . r ; ; :
0.0 0.2 0.4 0.6 0.8 1.0 1.2 1.4
v [m/s]
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1 Beschreibung
1.9.17 IRB 920T-6/0.65 IP54/CR Erweiterter Hub

1.9.17 IRB 920T-6/0.65 IP54/CR Erweiterter Hub

Verwendete Werkzeugdaten
PERS t ool data P100:= [ TRUE, [[O0, O, O], [1, O, 0 ,0]], [6, [O, O,
59], [1, 0, 0, 0], 0.0035, 0.0035, 0.0035]];
PERS tool data P66:= [ TRUE, [[0, O, O], [1, O, 0 ,0]], [4, [0, O,
39], [1, 0, 0, O], 0.0015, 0.0015, 0.0015]];
PERS tool data P33:=[ TRUE, [[O, O, O], [1, O, 0 ,0]], [2, [O, O,
20], [1, 0, 0, 0], 0.00039, 0.00039, 0.00039]];

Kategorie 0

Der Bremsweg und die Bremszeit fiir einen Stopp der Kategorie 0 werden in der
folgenden Tabelle beschrieben.

Achse Abstand Bremszeit
17 59,9° 0,23 s
2’ 89,9° 0,16 s
3 117,9 mm 0,11s

*) Die Achse hat keine Bremse.

Kategorie 1, Verldngerungszonen
Definitionen der Zonen siehe Verldngerungszonen auf Seite 56.

Die Grenze der Zone ist die Montageschnittstelle fiir Achse 2 und Achse 3.

Achse 1
Zonengrenze Achse 2 Achse 3
20-z1 120° 0 mm
z1-z22 60° 0 mm
Achse 2
Es gibt nur eine Zone.
Achse 3

Es gibt nur eine Zone.

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.17 IRB 920T-6/0.65 IP54/CR Erweiterter Hub
Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit

60 -
@ 40 1
)]
e
<
20 1 ——— m=100%
------- m=66%
D T T T T T T
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 25 3.0
v [m/s]
020 4
@ 0.15
@
=
E 0.10
7
0.05 - | | | | — m=100%
------- m=66%
-------------- m=33%
0_00 T T T T T T
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 25 3.0

v [m/s]
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1 Beschreibung

Angle [°]

Stop time [s]

1.9.17 IRB 920T-6/0.65 IP54/CR Erweiterter Hub

Fortsetzung
Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 1, Bremsweg und Bremszeit
80 - - i PR —
60 -
40 -
20 1 —— m=100%
------- m=66%
m=33%
0 ' ' '
0 2 3 4
v [m/s]
1 e — s R
o5 +— 1 000 | e e
0.20 +
0.15 1
0.10
— m=100%
1] R I L — S S 6%
m=33%
0.00 I ! i
2 3 4
v [mfs]

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.17 IRB 920T-6/0.65 IP54/CR Erweiterter Hub
Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 2, Bremsweg und Bremszeit

o8 ' ' '
60 -
o
2 40 |
20 1 ——— m=100%
------- m=66%
............ m=33%
0 . , | | :
0 1 2 3 4 5
v [m/s]
0.30 - S —
0.25 -
2 0.20 1
@
£
= 045
I
7
0.10 -
—— m=100%
0.05 1 i i - e mM=66%
------------- m=33%
0.00 T T : ' '

v [m/s]

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.17 IRB 920T-6/0.65 IP54/CR Erweiterter Hub

Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 2, Verlangerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit

Angle [°]

Stop time [s]

120 -

100 +

80

60

40 A

20 1

0.20

0.05

0.00

—— m=100%
m=66%
m=33%

T T T

3.5

- —— m=100%
m=66%
m=33%

0.0 0.5 1.0 1.5 2.0

v [m/s]

T T T

3.5

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.17 IRB 920T-6/0.65 IP54/CR Erweiterter Hub

Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 3, Verldngerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit

Distance [mm]

Stop time [s]

200
150
100 H
90  —— m=100%
------- m=66%
............ m=33%
0 T T T T T T T
0.0 0.2 0.4 0.6 0.8 1.0 1.2 1.4
v [m/s]
00— T e
0.125 -
0.100 -
0.075 -
0.050
— m=100%
0026 ——————1—F—1— 11— mM=66%
------------- m=33%
0.000 a | . r . . ;
0.0 0.2 0.4 0.6 0.8 1.0 1.2 1.4
v [m/s]
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1 Beschreibung
1.9.18 IRB 920T-6/0.65 Erweiterter Hub

1.9.18 IRB 920T-6/0.65 Erweiterter Hub

Verwendete Werkzeugdaten
PERS t ool data P100:= [ TRUE, [[O0, O, O], [1, O, 0 ,0]], [6, [O, O,
59], [1, 0, 0, 0], 0.0035, 0.0035, 0.0035]];
PERS tool data P66:= [ TRUE, [[0, O, O], [1, O, 0 ,0]], [4, [0, O,
39], [1, 0, 0, O], 0.0015, 0.0015, 0.0015]];
PERS tool data P33:=[ TRUE, [[O, O, O], [1, O, 0 ,0]], [2, [O, O,
20], [1, 0, 0, 0], 0.00039, 0.00039, 0.00039]];

Kategorie 0
Der Bremsweg und die Bremszeit fiir einen Stopp der Kategorie 0 werden in der

folgenden Tabelle beschrieben.

Achse Abstand Bremszeit
17 65,2° 0,24s
2’ 88,6° 0,17 s
3 117,1 mm 0,11s

*) Die Achse hat keine Bremse.

Kategorie 1, Verldngerungszonen
Definitionen der Zonen siehe Verldngerungszonen auf Seite 56.

Die Grenze der Zone ist die Montageschnittstelle fiir Achse 2 und Achse 3.

Achse 1
Zonengrenze Achse 2 Achse 3
20-z1 120° 0 mm
z1-z22 60° 0 mm
Achse 2
Es gibt nur eine Zone.
Achse 3

Es gibt nur eine Zone.

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.9.18 IRB 920T-6/0.65 Erweiterter Hub

Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit

60 -
%} 40 A
e
<
20 1 —— m=100%
------- m=66%
- m=33%
D T T T T T T
0.0 0.5 1.0 1.5 2.0 2.5 3.0
v [m/s]
0.20
@ 0.15 1
o
£
E 0.10
(9]
0.05 - — m=100%
------- m=66%
-------------- m=33%
0.00 ‘ : . - ' i
0.0 0.5 1.0 15 2.0 25 3.0
v [m/s]

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung
1.9.18 IRB 920T-6/0.65 Erweiterter Hub

Fortsetzung
Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 1, Bremsweg und Bremszeit
80 - . . . "'" ................
60 -
o
:%” 40 -
20 A ——— m=100%
------- m=66%
m=33%
D T T T T
0 1 2 3 4
v [m/s]
0.25 1
@ 0.20 -
@
£ 015 -
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1 Beschreibung

1.9.18 IRB 920T-6/0.65 Erweiterter Hub
Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 1, Verlangerungszone 2, Bremsweg und Bremszeit
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1 Beschreibung

1.9.18 IRB 920T-6/0.65 Erweiterter Hub

Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 2, Verlaingerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit
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1 Beschreibung

1.9.18 IRB 920T-6/0.65 Erweiterter Hub

Fortsetzung

Kategorie 1, Achse 3, Verldngerungszone 0, Bremsweg und Bremszeit

Distance [mm]

Stop time [s]
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1 Beschreibung

1.10 Anwenderanschliisse

1.10 Anwenderanschliisse

Einfiihrung in Anwenderanschliisse
Die Kabel fiir Anwenderanschliisse sind im Roboter integriert und die Anschliisse
befinden sich am duBeren Arm und am Sockel. Am duBeren Arm befinden sich die
beiden Anschliisse C1 und C2. De entsprechenden Anschliisse R1.C1 und R1.C2
befinden sich am Sockel.

Ein Schlauch fir Druckluft ist ebenfalls im Manipulator integriert. Es gibt vier
Eingédnge am Sockel (R1/8”)) und vier Ausgdnge(M5) am duBeren Arm.

xx2100002441

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.10 Anwenderanschliisse
Fortsetzung

Position | Anschluss Beschreibung Nummer |Wert

A Luft Max. 6 bar 4 Luftschlauch mit AuBen-
durchmesser 4 mm, 2 Stck
Luftschlauch mit AuBen-
durchmesser 6 mm, 2 Stck

B C1 Anwenderleistung/-signal |12 Kabel |30V, 1.5 A

Cc2 Anwenderleistung/-signal |8 Kabel |30V, 1 A oder 1 Gbits/s
oder Ethernet
D EP Abluftanschluss| 1 8, 7~9L/minfl

| Nur verfiigbar fiir Schutzart Clean Room.
I Um die Verformung der Blasebalge zu verhindern, den Luftstrom ggf. anpassen.

Steckverbindersatz (Option)

Steckverbindersatze Sockel

R1.C1 und R1.C2 Steckverbinder am Sockel sind Teil des CP/CS-Kabels bzw. des
Ethernet-Bodenkabels. Details zur Roboterverkabelung, siehe ,,Roboterverkabelung
und -anschlusspunkte® im Produkthandbuch.

Steckverbindungsséatze, auBerer Arm
Die Tabelle beschreibt die CP/CS- und (ggf.) Ethernet-Steckverbindersétze fur den

auBeren Arm.
Position Beschreibung Art.-Nr.
Steckverbinder-| CP/CS M12 CPCS gerade Steckverbin- |3HAC066098-001
séatze der-Séatze
M12 CPCS abgewinkelte Steckver-| 3HAC066099-001
binder-Satze
Ethernet M12 Ethernet Cat5e gerade 3HAC067413-001

Steckverbinder-Satze, ménnlich

M12 Ethernet Cat5e abgewinkelte  3HAC067414-001
Steckverbinder-Satze, méannlich

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.10 Anwenderanschliisse
Fortsetzung

Schutzabdeckungen

Schutzabdeckungen fiir Schutz vor Wasser und Staub

Die Schutzabdeckungen werden zusammen mit dem Roboter geliefert. Bringen

Sie sie gut an den Anschliissen an, denn diese benétigen bei jeder Anwendung
Schutz vor Wasser und Staub.

Bringen Sie die Schutzabdeckungen nach dem Abnehmen immer wieder an.

0000
0900

xx2100002442

A Schutzabdeckungen fiir Luftschlauch-Anschluss am Sockel
B Schutzabdeckungen fiir Luftschlauch-Anschluss an der Prozessnabe
C Schutzabdeckungen fiir C2/SMB-Anschluss am Sockel und C1/C2-Anschluss

an der Prozessnabe

D Schutzabdeckung fiir C1-Anschluss am Sockel

Fortsetzung auf néchster Seite
159

Produktspezifikation - IRB 920
3HACO075723-003 Revision: N
© Copyright 2021-2024 ABB. Alle Rechte vorbehalten.



1 Beschreibung

1.10 Anwenderanschliisse
Fortsetzung

E Schutzstopfen fiir Abluftéffnungsanschluss am Sockel

i Nur verfiigbar fiir Schutzart Clean Room.

Biegeradius fiir statische Bodenkabel
Der Mindestbiegeradius betragt das 10-Fache des Kabeldurchmessers von
statischen Bodenkabeln.

xx1600002016

A Durchmesser

B Durchmesser x10
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2 Spezifikation der Varianten und Optionen

2.1 Einfihrung in Varianten und Optionen

2 Spezifikation der Varianten und Optionen

2.1 Einfuhrung in Varianten und Optionen

Allgemeines
In den folgenden Abschnitten werden die verschiedenen Varianten und Optionen
fuir IRB 920 beschrieben. Die hier verwendeten Optionsnummern sind mit denen
im Spezifikationsformular identisch.
Die Varianten und Optionen der Robotersteuerung sind in der Produktspezifikation
der Steuerung beschrieben.
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2 Spezifikation der Varianten und Optionen

2.2 Manipulator

2.2 Manipulator

Varianten

Option IRB-Typ Handhabungskapazitit (kg) | Reichweite (m)
3300-14 920T 6 0,45
3300-15 920T 6 0,55
3300-16 920T 6 0,65
3300-12 920 6 0,55
3300-13 920 6 0,65

Erweiterter Hub

Der erweiterte Hub kann den Anwender beim Aufnehmen oder Ablegen von etwas
an einem bestimmten Punkt unterstiitzen, wo es héher oder tiefer positioniert ist
als etwas anderes.

Option Beschreibung
3311-1 Erweiterter Hub
Anforderungen
Die Option Extended Stroke erfordert die IRB 920T Varianten
[3300-14,3300-15,3300-16].
Hublange

Fortsetzung auf nédchster Seite

Option Beschreibung
3312-2 145 mm
3312-4 180 mm
3312-5 250 mm
3312-6 300 mm
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2 Spezifikation der Varianten und Optionen

2.2 Manipulator
Fortsetzung

xx2200001034

Hub Beschreibung
A 180 mm

mit Schutzklasse IP54 (Option 3300-540) oder mit Schutzart
Clean Room (Option 3351-5)

145 mm
B 300 mm

mit Schutzklasse IP54 (Option 3300-540) oder mit Schutzart
Clean Room (Option 3351-5)

250 mm
Manipulatorfarbe

Option Farbe RAL-Code'

209-2 ABB WeiB, Standard RAL 9003
Standardfarbe mit Schutzoption 3351-5 Clean-
room 5

209-202 ABB Graphite White, Standard RAL 7035
Standardfarbe

i Die Farben kénnen je nach Lieferant und dem Material, auf das die Farbe aufgetragen wird, variieren.

Schutz

Option Beschreibung

3350-300 Base 30, IP30

3350-540 Base 54,IP54

3351-5 Clean Room 5, ISO 5, nicht verfligbar fiir IRB 920-6/0.55 und IRB 920-6/0.65

Fortsetzung auf néchster Seite
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2 Spezifikation der Varianten und Optionen

2.2 Manipulator
Fortsetzung

H Hinweis

Base 30 umfasst IP30, gemaB Norm IEC 60529.
Base 54 umfasst IP54, gemaB Norm IEC 60529.

Clean Room Klasse 5 umfasst die Norm ISO Klasse 5, gemaB DIN EN ISO
14644-1, -14.

Medien Kommunikation

Steckverbindersatz

Wenn 3303-1 Parallel & Luft gewahlt wird, dann sind die Optionen 3304-1 und
3305-1 zur Auswahl aktiviert.

Wenn 3303-2 Ethernet, Parallel, Luft ausgewahlt ist, dann sind die Optionen
3304-1,3305-1,3306-1 und 3307-1 zur Auswahl aktiviert.

Option Typ Beschreibung

3303-1 Parallel & Luft Umfasst CP/CS (C1) und Luft.

3303-2 Ethernet, Parallel, Luft |Umfasst CP/CS (C1) + Ethernet (C2) und Luft.
Option Beschreibung

3304-1 Gerade Arm-Steckverbindersatze, méannlich

3305-1 Angewinkelte Arm-Steckverbindersatze, ménnlich

3306-1 Gerade Arm-Ethernet-Steckverbinderséatze, mannlich

3307-1 Angewinkelte Arm-Ethernet-Steckverbinderséatze, mannlich

ol

Straight connector kits Angled connector kits ~ Straight Ethernet connector kits Angled Ethernet connector kits

xx1900000140

ﬂ Hinweis

Die hier gezeigte Abbildung dient lediglich als Beispiel. Bei Unstimmigkeiten
zwischen dem Bild und dem tatséchlichen Produkt ist das tatsachliche Produkt
maBgeblich.

Diese Satze wurden fur Anschliisse am Oberarm entwickelt und werden fiir diese

verwendet.

Fortsetzung auf nédchster Seite
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2 Spezifikation der Varianten und Optionen

2.2 Manipulator
Fortsetzung

Roboterkabel-Fiihrung

Option Beschreibung
3309-1 Unter dem Sockel
3309-2 Von der Seite des Sockels

xx1300000388

Sachmaéngelhaftung

Fir die gewahlte Zeitspanne wird ABB Ersatzteile und Arbeit fiir die Instandsetzung
oder den Ersatz des nicht konformen Teils der Ausriistung ohne zuséatzliche Kosten
bereitstellen. Wahrend dieses Zeitraums ist eine jahrliche vorbeugende Wartung
gemas den Handbiichern erforderlich, die von ABB ausgefiihrt werden muss. Wenn
der Kunde dies verweigert, kbnnen mit ABB Connected Services keine Daten fiir
Roboter mit OmniCore-Steuerungen analysiert werden. Dann muss ABB zum
Standort reisen, wobei Reisekosten fiir den Kunden anfallen. Die erweiterte
Garantiezeitraum beginnt stets am Tag des Ablaufs der Garantie.
Garantiebedingungen gemaB Definition in den Allgemeinen Geschéftsbedingungen.

H Hinweis

Die vorstehende Beschreibung ist nicht anwendbar auf die Option Stock warranty
[438-8]

Option |Typ Beschreibung

438-1 Standardsachméngel- |Die Standardgarantie gilt 12 Monate ab Lieferungsdatum
haftung an den Kunden oder bis spatestens 18 Monate nach

Versanddatum, je nachdem, was zuerst eintritt. Die Ga-
rantie unterliegt den allgemeinen Geschéftsbedingungen.

Fortsetzung auf néchster Seite
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2 Spezifikation der Varianten und Optionen

2.2 Manipulator
Fortsetzung

Option

Typ

Beschreibung

438-2

Standardsachmangel-
haftung + 12 Monate

Erweiterte Standardsachméngelhaftung mit zusétzlichen
12 Monaten ab Ablaufdatum der Standardsachméngel-
haftung. Es gelten die Sachméngelhaftungvorschriften.
Wenden Sie sich bei anderen Anforderungen an den
Kundendienst.

438-6

Standardsachmangel-
haftung + 6 Monate

Erweiterte Standardsachméngelhaftung mit zusétzlichen
6 Monaten ab Ablaufdatum der Standardsachméngelhaf-
tung. Es gelten die Sachméangelhaftungvorschriften.

438-8

Bestandssachméngel-
haftung

Maximal 6 Monate verzégerte Standardsachméangelhaf-
tung, ab Versanddatum. Beachten Sie, dass keine An-
spruche fur Sachméngelhaftungsfélle geltend gemacht
werden kdnnen, die vor dem Ende der Bestandssach-
mangelhaftung aufgetreten sind. Die Standardsachman-
gelhaftung beginnt automatisch nach 6 Monaten ab dem
Versanddatum oder ab dem Aktivierungsdatum der
Standardsachmaéngelhaftung in WebConfig.

ﬂ Hinweis

Es gelten besondere Bedingungen, siehe Robotics
Sachméngelhaftungsrichtlinien.
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2 Spezifikation der Varianten und Optionen
2.3 Bodenkabel

2.3 Bodenkabel

Manipulatorkabel — Gerade

Option Léange
3200-1 3m
3200-2 7m
3200-3 15m

17 mm
103 mm
xx2100001122
Manipulatorkabel — Winkel
Option Léange
3209-1 Winkliger Anschluss
xx2100001123
A
75 mm

== T
M1 171 1T

xx2100001124

Biegeradius fiir statische Bodenkabel
Der Mindestbiegeradius betragt das 10-Fache des Kabeldurchmessers von
statischen Bodenkabeln.

xx1600002016

Fortsetzung auf néchster Seite
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2 Spezifikation der Varianten und Optionen

2.3 Bodenkabel
Fortsetzung

Durchmesser

Durchmesser x10

Parallelkabel — Kabellange

Option Lange
3201-1 3m
3201-2 7m
3201-3 15m

Anforderungen

Die Option Parallel cable - Length erfordert [3303-1] Parallel & Air OR [3303-2]
Ethernet, Parallel.

Ethernet-Kabel - Ladnge

Option Lange
3202-2 7 m, M12 X-kodiert RJ45
3202-3 15 m, M12 X-kodiert RJ45
Anforderungen
Die Option Ethernet cable - Length erfordert [3303-1] Parallel & Air OR [3303-2]
Ethernet, Parallel.
Netzkabel
Option Lange Beschreibung
3203-1 EU-Netzkabel, 3 m Kabelbaugruppe mit Leitungsseiten-
stecker CEE7/VII
3203-2 UK-Netzkabel, 3 m Kabelbaugruppe mit Leitungsseiten-
stecker BS1363, 5-A-Sicherung
3203-5 CN-Netzkabel, 3 m Kabelbaugruppe mit Leitungsseiten-
stecker CPCS-CCC.
3203-6 AU-Netzkabel, 3 m Kabelbaugruppe mit Leitungsseite
AS/NZS 3112.
3203-7 Alle Bereichskabel, 5 m Kabelbaugruppe mit Leitungsseiten-
stecker
Q Tipp
Die Option Netzkabel erfordert die Option 3000-105 OmniCore E10 oder 3000-130
OmniCore C30.
168 Produktspezifikation - IRB 920

3HACO075723-003 Revision: N

© Copyright 2021-2024 ABB. Alle Rechte vorbehalten.




3 Zubehor

3 Zubehor

Allgemeines
Es steht eine Reihe von Werkzeugen und Geréaten zur Verfligung.

Basic Software und Software-Optionen fiir Roboter und PC
Weitere Informationen finden Sie unter Anwendungshandbuch - Steuerungssoftware
OmniCore, Produktspezifikation - OmniCore C line und
Produktspezifikation - OmniCore E line.
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