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Uberblick iiber diese Spezifikation

Uberblick iiber diese Spezifikation

Uber diese Produktspezifikation
Diese Produktspezifikation beschreibt die Leistung der Verfahreinheit hinsichtlich:

 Die Struktur und Dimensionsdarstellungen

« Einhaltung von Normen, Sicherheits- und Betriebsbestimmungen

+ Lastdiagrammen, Montage von zusétzlicher Ausriistung, Bewegung und

Reichweite
« Spezifikation verfligbarer Varianten und Optionen

Verwendung
Produktspezifikationen dienen dazu, Daten und Leistungsinformationen Giber das
Produkt zu liefern, um zum Beispiel bei Kaufentscheidungen zu helfen.
Informationen zum Umgang mit dem Produkt befinden sich im Produkthandbuch.
Anwender
Sie ist vorgesehen fir:
« Produktmanager und Produktbediener
+ Verkaufs- und Marketingpersonal
+ Bestellwesen- und Kundendienstpersonal
Referenzen
Referenz Dokumentnum-
mer
Produktspezifikation - IRC5-Steuerung 3HAC047400-003
IRC5 mit Hauptcomputer DSQC1000.
Produktspezifikation - Steuerungssoftware IRC5 3HAC050945-003
IRC5 mit Hauptcomputer DSQC1000 und RobotWare 5.6x.
Produktspezifikation - Steuerungssoftware IRC5 3HAC050945-003
IRC5 mit Hauptcomputer DSQC1000 und RobotWare 6.
Produkthandbuch - IRBT 4004/6004/7004 3HAC028506-003
Produkthandbuch - IRB 4400 3HAC022032-003
Produkthandbuch - IRB 6620 3HAC027151-003
Produkthandbuch - IRB 6640 3HAC026876-003
Produkthandbuch - IRB 6640 Foundry Prime 3HAC040586-003
Produkthandbuch - IRB 6660 3HAC028197-003
Produkthandbuch - IRB 7600 3HAC022033-003
6Product specification - Robot user documentation, IRC5 with RobotWare ggf\CO52355—-
Revisionen

Revision Beschreibung

- Neue Produktspezifikation

Fortsetzung auf néchster Seite
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Uberblick iiber diese Spezifikation

Fortsetzung

Fortsetzung auf ndchster Seite

Revision Beschreibung
A Aktualisierungen im Kapitel ,,Varianten und Optionen”
B Angepasst fiir IRB 6640 und IRB 6620
C Kappenfraser geléscht
D Garantietext hinzugeftigt
E Zusatzliche Informationen tiber SafeMove
F Angepasst fur IRB 4600
G Optionen Zone division und Positionsschalter entfernt
H Kundenkommunikationsoptionen aktualisiert
J Text fir Normen aktualisiert
K Doppelten und gespiegelten Schlitten hinzugefiigt
L « Die Tabelle mit den Umgebungstemperaturen wurde angepasst
« Geringfligige Korrekturen
« Erlauterungen zur Bestellung eines doppelten Schlittens
M « Kabellange fiir Zentralschmierung geéandert
» Durchmesser einer Bohrung im Untersatz von 24 mm auf 25 mm ge-
andert, siehe Bohrplan auf Seite 32.
N « Allgemeine Aktualisierungen/Korrekturen
» Einige Korrekturen und Ergénzungen hinsichtlich des Platzbedarfs
bei der Installation usw. wurden dem Abschnitt Gber technische Daten
und Messungen hinzugefligt, siehe Technische Daten fiir Track Motion
auf Seite 13.
« Der Abbildung "Abmessungen" im Abschnitt Bohrplan auf Seite 32
wurden Messungen hinzugefugt.
P « Informationen zur Leistung hinzugefiigt
» Informationen tber Krafte korrigiert
Q » Geringfugige Korrekturen/Aktualisierung
« Abmessungen fiir neue Version der Kabelkette hinzugefiigt
« Geringfligige Korrekturen/Aktualisierung
» Farbvarianten wurde hinzugefligt
Diese Revision umfasst folgende Aktualisierungen/Korrekturen:
« Der Tabelle ,Kraft“ wurde ein Hinweis zur Lebensdauerberechnungen
hinzugefligt, siehe Kréfte auf Seite 30.
« Aktualisierte MaBnahmen aufgrund der Entfernung von Fiihrungsboh-
rungen finden Sie unter Einleitung auf Seite 34.
» Aktualisierte Messung von Position A fiir Verfahrldngen fir Einzel-
und Doppelschlitten, siehe Fahrstrecke auf Seite 13.
« Aktualisierte Léange der Murrplastik-Kabelkette, siehe Formel fiir Ein-
zelschlittenschiene auf Seite 15.
« Den hinzugefligten Bremsweg und die Positionierungsdauer von IRB
6700 finden Sie unter Bremsweg/-dauer auf Seite 40 und Positionie-
rungsdauer auf Seite 39.
« Maximale Bodenbelastungen fir IRB 6700 hinzugefligt, siehe Umge-
bungsbedingungen auf Seite 29.
U « MaBe fur den Platzbedarf fiir Einzelschlitten wurden angepasst
« Option 1011-1 Brake release unit wurde entfernt.
X - Aktualisierte Liste der geltenden Standards.
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Uberblick iiber diese Spezifikation

Fortsetzung

Revision Beschreibung
Y Veroffentlicht in Revision R18.1. Die folgenden Aktualisierungen wurden in
dieser Revision vorgenommen:
« Geringfligige Anderungen in ,,Montage des Manipulators auf der Ver-
fahreinheit"”.
4 Verdéffentlicht in Revision R19B Die folgenden Aktualisierungen wurden in
dieser Revision vorgenommen:
» Fuhrungsstifte flir den Robotersockel von IRB 6700 hinzugefugt.
« Grafik in der Installation von Standard- und gespiegelter Verfahreinheit
verbessert.
AA Veréffentlicht in Revision R19D Die folgenden Aktualisierungen wurden in
dieser Revision vorgenommen:
» Gewicht des Sockels fiir IRBT 4004 geandert. Siehe Gewicht des So-
ckels auf Seite 18.
AB Veréffentlicht in Revision R20C Die folgenden Aktualisierungen wurden in
dieser Revision vorgenommen:
» Gewichte fir IRBT 4004 und 6004/7004 Einzel- und Doppelschlitten
wurden geandert und aktualisiert.
AC Veréffentlicht in Revision R20D Die folgenden Aktualisierungen wurden in
dieser Revision vorgenommen:
« Beschreibung von 1008-2 GieBerei IP65 aktualisiert. Siehe Schutz auf
Seite 52.
+ Garantieabschnitt aktualisiert.
AD Veroéffentlicht in Revision R23B Die folgenden Aktualisierungen wurden in
dieser Revision vorgenommen:
* Abbildung und Legende im Abschnitt ,Abmessungen” aktualisiert.
Produktspezifikation - IRBT 4004/6004/7004 9
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1 Beschreibung

1.1.1 Einleitung

1 Beschreibung

1.1 Struktur

1.1.1 Einleitung

Allgemeines

Die Verfahreinheiten IRBT 4004, IRBT 6004 und IRBT 7004 erweitern die
Bewegungsmadglichkeiten des Roboters um einen zusatzlich programmierbaren
Freiheitsgrad. Es stehen jetzt zwei weitere Typen zur Verfligung, eine gespiegelte
Verfahreinheit und eine mit doppeltem Schilitten.

Die Bewegung auf der Verfahreinheit wird mit dem Roboter-FlexPendant auf
dieselbe Weise wie fur die anderen Achsen des Roboters programmiert.

GieBerei

Zusatzlich zu der standardméaBigen Schutzversion, die fiir raue Umgebungen
konzipiert ist, wurde die GieBereischutzversion mit einer weiteren Schutzart gegen
noch rauere Umgebungen verstéarkt. Sie wird dort empfohlen wo das System mehr
(insbesondere heiBen) Partikeln, Staub und korrosiveren Umgebungen als mit
Trockenluft bei normaler Raumtemperatur ausgesetzt ist.

Betriebssystem

Der IRBT ist mit einer IRC5-Steuerung und der Robotersteuerungs-Software
RobotWare ausgestattet. RobotWare unterstiitzt simtliche Aspekte des
Robotersystems wie beispielsweise die Bewegungssteuerung, die Entwicklung
und Ausfiihrung von Anwendungsprogrammen, den Datenaustausch usw. Siehe
Produktspezifikation - Steuerung IRC5 mit FlexPendant.

Sicherheit

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

Zusiatzliche Funktionalitat

Fir zuséatzliche Funktionalitat kann der Roboter mit optionaler Software zur
Unterstiitzung verschiedener Anwendungen (z. B. Kleben, SchweiB3en), mit
Kommunikationsfunktionen (Netzwerkkommunikation) sowie mit erweiterten
Funktionen (z. B. Multitasking, Sensoriiberwachung usw.) ausgestattet werden.
Eine umfassende Beschreibung der optionalen Software entnehmen Sie der
Produktspezifikation - Steuerungssoftware IRC5.

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.1.1 Einleitung
Fortsetzung

Leistung

Bei der IRBT-Verfahreinheit und ihrem jeweiligen Roboter handelt es sich um ein
dynamisches Modell mit sieben Achsen. Die einzigartigen Funktionen QuickMove
und TrueMove von ABB kénnen voll ausgenutzt werden, was eine optimale
Bewegung des Roboters und der Verfahreinheit mit der tatsdchlichen Last bedeutet.
AuBerdem sind Bahngenauigkeit und Geschwindigkeit optimiert. Die Verfahreinheit
von ABB ist die erste auf dem Markt mit dieser Funktion.

Die Geschwindigkeit von Position zu Position, die der wirkliche MaBstab fiir die
Fahigkeit der Verfahreinheit ist, wurde im Vergleich zu Vorgédngermodellen um
mehr als 40 % verbessert.

Einschrankungen

Die Option 610-1, Independent Axis, kann nicht zusammen mit einer Verfahreinheit,
IRBT, verwendet werden.

Verfahreinheit

xx1000000940

Pos. Beschreibung Pos. Beschreibung

A Zahnstangengetriebe F Kabelkette

B Linearfiihrungen G Kabelfach

C Motor H Mechanischer Anschlag
D Getriebe J Schutzblech

E Verfahrschlitten

12
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1 Beschreibung

1.1.2 Technische Daten fiir Track Motion

1.1.2 Technische Daten fiir Track Motion

Fahrstrecke

Einzelschlitten

Doppelter Schlitten

Die IRBT-Verfahreinheit ist in 3 verschiedenen Arten erhéltlich.

IRBT- |Vorgesehen fiir Verfahrlinge (m) |
T
ot Einzelschlitten (Standard- | Doppelter Schlitten
Verfahreinheit)
IRBT IRB 4400 (alle Versionen) |1,9 bis 19,9 (in Schritten |3,7 bis 18,7 (in Schritten
4004 ||RB 4600 (alle Versionen)|von 1 m) von 1 m)
IRBT IRB 6650S (alle Versio- |1.7 bis 19.7 (in Schritten |3,3 bis 18,3 (in Schritten
6004 nen) von 1 m) von 1 m)
IRB 6620
IRB 6640 (alle Versionen)
IRB 6700 (alle Versionen)
IRBT IRB 7600 (alle Versionen) |1.7 bis 19.7 (in Schritten |3,3 bis 18,3 (in Schritten
7004 von 1 m) von 1 m)

i Verfahrlange ist die Strecke, die sich der/die Schlitten bewegen kann/kénnen.

Beispiel fir die Verfahrlange eines 4-m-Gestells mit Einzelschlitten.

xx1000001257

Pos. Beschreibung
A IRBT 4004 L=646 mm
IRBT 6004/7004 L=841 mm
B IRBT 4004 Verfahrlange: 2,9 m

IRBT 6004/7004 Verfahrlédnge: 2,7 m

Beispiel fir eine Verfahrlange eines 6 m-Gestells mit doppeltem Schlitten.

min B

A,
|

A
o
o,

T

xx1000001426

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.1.2 Technische Daten fiir Track Motion

Fortsetzung

Pos.

Beschreibung

IRBT 4004 L= 646 mm
IRBT 6004/7004 L= 461 mm

IRBT 4004 L= 1200 mm
IRBT 6004/7004 L= 1780 mm

IRBT 4004 Verfahrlange: 3.700 mm
IRBT 6004/7004 Verfahrlédnge: 3.300 mm

Platzbedarf fiir die Installation der Einzelschlittenschiene (Standard)

ﬂ Hinweis

In der Tabelle wird nur der Platz angegeben, den die Verfahreinheit selbst
benétigt. Es wird zudem zusétzlicher Platz an den Enden der Verfahreinheit am
Aufstellungsort benétigt. Erweitern Sie den Platz nach Bedarf.

Platzbedarf fir die Installation — Kabel mit Kette Murrplastik
Die nachfolgende Tabelle zeigt den Platzbedarf fiir die Installation der
Einzelschlitten-Verfahreinheit mit unterschiedlichen Verfahrlangen, wenn die
Kabelkette Murrplastik verwendet wird.

Verfahrlange (m) | Abschnitte Platzbedarf fiir die Installation (m) il iii
(Stiick)
IRBT 4004 |IRBT 6004/7004 Wert fiir N
1.9 1.7 3 4.231
2.9 2.7 4 5.231
3.9 3.7 5 6.231
4.9 4.7 6 7.231
5.9 5.7 7 8.231
6.9 6.7 8 9.231
7.9 7.7 9 10.231
8.9 8.7 10 11.231
9.9 9.7 11 12.231
10,9 10.7 12 13.231
11.9 11.7 13 14.231
12.9 12.7 14 15.231
13,9 13.7 15 16.231
14.9 14.7 16 17.231
15.9 15.7 17 18.231
16.9 16.7 18 19.231
17,9 17.7 19 20.231
18.9 18,7 20 21.231
19.9 19.7 21 22.231

i Die Verfahrlédnge wird in Fahrstrecke auf Seite 13 veranschaulicht.

Fortsetzung auf ndchster Seite
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1 Beschreibung

1.1.2 Technische Daten fiir Track Motion
Fortsetzung

i Die Messung zur Ermittlung des Platzbedarfs ist bei Verwendung der Kabelkette Murrplastik giiltig.

i pie Berechnung des Platzbedarfs wird in der Formel fiir Einzelschlittenschiene auf Seite 15
beschrieben.

Formel fiir Einzelschlittenschiene
Der Platzbedarf fiir die eine Einzelschlittenschiene wird mit Hilfe folgender Formel
bestimmt:
Platzbedarf (mm) = 81 + (1000 x N) + (a)
Der Wert fur N entspricht der Anzahl von Abschnitten und wird in vorhergehenden
Tabellen definiert.

Siehe Abbildung fiir Zahl (a).

o

o

x

I g

ﬁﬁ%ﬁﬁ_l‘ﬁ = 5

T . HT - .

81,1, ,]254
1000 750 (a)
- 1000 x N N
xx1000000941

‘(a) ‘Kabelkette Murrplastik: max. 1150 mm

Platzbedarf fiir die Installation der Doppelschlittenschiene (Option 1088-2)

H Hinweis

In der Tabelle wird nur der Platz angegeben, den die Verfahreinheit selbst
bendtigt. Es wird zudem zusétzlicher Platz an den Enden der Verfahreinheit am
Aufstellungsort benétigt. Erweitern Sie den Platz nach Bedarf.

Platzbedarf fir die Installation — Kabel mit Kette Murrplastik
Die nachfolgende Tabelle zeigt den Platzbedarf fiir die Installation der
Doppelschlitten-Verfahreinheit mit unterschiedlichen Verfahrlangen, wenn die
Kabelkette Murrplastik verwendet wird.

Verfahrlange (m) | Abschnitte Platzbedarf fiir die Installation (m) i iii
(Stiick)
IRBT 4004 |IRBT 6004/7004 | Wert fiir N
3.7 3.3 6 8.300
4.7 4.3 7 9.300
5.7 5.3 8 10.300
6.7 6,3 9 11.300
7.7 7,3 10 12.300
8.7 8.3 11 13.300
9.7 9.3 12 14.300
10.7 10,3 13 15.300

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.1.2 Technische Daten fiir Track Motion
Fortsetzung

Verfahrliange (m) | Abschnitte Platzbedarf fiir die Installation (m) """
(Stiick)
11.7 11.3 14 16.300
12.7 12.3 15 17.300
13.7 13.3 16 18.300
14.7 14.3 17 19.300
15.7 15.3 18 20.300
16.7 16,3 19 21.300
17.7 17.3 20 22.300
18,7 18.3 21 23.300

I Die Verfahrlange wird in Fahrstrecke auf Seite 13 veranschaulicht.

i Die Messung zur Ermittlung des Platzbedarfs ist bei Verwendung der Kabelkette Murrplastik auf
der Verfahreinheit glltig.

i pie Berechnung des Platzbedarfs wird in der Formel fiir Doppelschlittenschiene auf Seite 16
beschrieben.

Formel fiir Doppelschlittenschiene
Bei der Installation von Verfahreinheiten mit zwei Schlitten (Doppelschlitten) muss
die Kabelkette anders am Rahmen befestigt werden als bei einem Einzelschlitten.
Aufgrund der unterschiedlichen Montage ragt die Kabelkette am Doppelschlitten
weiter heraus als beim Einzelschlitten.
Der Platzbedarf fiir eine Einzelschlittenschiene wird mit Hilfe folgender Formel
bestimmt:

Platzbedarf (mm) = a + (1000xN) + a

Der Wert furr N entspricht der Anzahl von Abschnitten und wird in vorhergehenden
Tabellen definiert.

Siehe Abbildung fiir Zahl (a).

Max 510
| Max 510

1000

(@ 1000xN (a)

xx1000001423

‘(a) ‘Kabelkette Murrplastik: max. 1150 mm

Beispiel: Es gibt 6 Abschnitte in einem Doppelschlitten fiir eine Verfahrldnge von
3,7 m (IRBT 4004). Daraus ergibt sich bei der Verwendung einer Kabelkette von
Murrplastik folgender Platzbedarf: 1150 + (1000x6) + 1150 = 8300 mm.

Fortsetzung auf ndchster Seite
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1 Beschreibung

1.1.2 Technische Daten fiir Track Motion
Fortsetzung

Abmessungen

| -
Ll

@
L
735 / 648"

392
(©)

B (@) .
. (b) -
xx1000000942
* Giiltig fir Verfahreinheiten mit Motortyp A (der Motor ist mit einem ,,A“ auf der
Seite markiert).
(a) Kabelkette Murrplastik: 1325 mm
(b) Kabelkette Murrplastik: 1350 mm
(c) Fur IRBT 6004/7004: 384.5 mm
Far IRBT 4004: 374.5 mm

Mechanische Anschlage
Am IRBT gibt es keine einstellbaren mechanischen Anschldge. Dies muss wahrend
einer Risikobewertung der gesamten Installation beachtet werden; die Verfahreinheit
kann jedoch in unterschiedlichen Lédngen bestellt werden.

Gewicht der Verfahreinheit mit Schlitten, ohne Verpackung

Gewicht der Verfahreinheit mit Einzelschlitten, ohne Verpackung

Verfahrliange (m) | Gewicht (kg)

IRBT 4004 IRBT 6004/7004 IRBT 4004 IRBT 6004/7004
1.9 1.7 1050 1079
2.9 2.7 1259 1288
3.9 3.7 1468 1497
4.9 4.7 1677 1706
5.9 5.7 1886 1915
6.9 6.7 2095 2124
7.9 7.7 2304 2333
8.9 8.7 2513 2542
9.9 9.7 2722 2751

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.1.2 Technische Daten fiir Track Motion
Fortsetzung

Verfahrliange (m) | Gewicht (kg)

10,9 10.7 2931 2960
119 11.7 3140 3169
12.9 12.7 3349 3378
13,9 13.7 3558 3587
14.9 14.7 3767 3796
15.9 15.7 3976 4005
16.9 16.7 4185 4214
17,9 17.7 4394 4423
18.9 18,7 4603 4632
19.9 19.7 4812 4841

i Die Verfahrlédnge wird in Fahrstrecke auf Seite 13 veranschaulicht.

Gewicht der Verfahreinheit mit Doppelschlitten, ohne Verpackung

Verfahrliange (m) | Gewicht (kg)

IRBT 4004 IRBT 6004/7004 IRBT 4004 IRBT 6004/7004
3.7 3.3 2104 2215
4.7 4.3 2313 2424
5.7 5.3 2522 2633
6.7 6,3 2731 2842
7.7 7,3 2940 3051
8.7 8.3 3149 3260
9.7 9.3 3358 3469
10.7 10,3 3567 3678
11.7 1.3 3776 3887
12.7 12.3 3985 4096
13.7 13.3 4194 4305
14.7 14.3 4403 4514
15.7 15.3 4612 4723
16.7 16,3 4821 4932
17.7 17.3 5030 5141
18,7 18.3 5239 5350

i Die Verfahrlédnge wird in Fahrstrecke auf Seite 13 veranschaulicht.

Gewicht des Sockels

Robotersockel IRBT 4004 IRBT 6004/IRBT 7004
Hoéhe: 250 mm 238 kg 230 kg
Hohe: 500 mm | 288 kg 330 kg

i Nur fiir IRBT 4004 und 6004 erhaltlich.

Fortsetzung auf ndchster Seite
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1 Beschreibung

1.1.2 Technische Daten fiir Track Motion
Fortsetzung

Schalldruckpegel
Schalldruckpegel auBerhalb des Arbeitsraums

IR(B)T-Typ Schwelle

IRBT 4004 <77dB(A)/1m
IRBT 6004 <76dB(A)/1m
IRBT 7004 <73dB(A)/1m

Leistungsaufnahme bei max. Last

Art der Bewegung IR(B)T

- GemaB Spezifikation flir den jeweiligen Roboter.

Eine Energieverbrauchsmessung der Verfahreinheit mit Mani-
pulator kann mit einem simulierten Zyklus in RobotStudio
durchgefiihrt werden. Siehe Bedienungsanleitung - RobotStu-
dio.
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1 Beschreibung

1.1.3 Abmessungen des Schlittentischs

1.1.3 Abmessungen des Schlittentischs

IRBT 4004
Verwenden Sie die Bohrungskonfiguration des Manipulators, wenn Sie die
Befestigungsvorrichtungen fiir die Verfahreinheit planen. In der Abbildung werden
die wichtigsten Abmessungen in mm angegeben. Beide Tische auf der doppelten
Verfahreinheit sind gleich.
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xx1000000943
Pos. Beschreibung
A Bohren in den markierten Bereichen erlaubt.

Fortsetzung auf ndchster Seite
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1 Beschreibung

1.1.3 Abmessungen des Schlittentischs
Fortsetzung

IRBT 6004 and IRBT 7004

Standardschlitten
In der nachfolgenden Abbildung wird der Standardschlitten fiir IRBT 6004/7004

gezeigt.
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Pos. Beschreibung
A Bohren in den markierten Bereichen erlaubt.

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.1.3 Abmessungen des Schlittentischs
Fortsetzung

Schlittenplatte
In der nachfolgenden Abbildung wird die Schlittenplatte gezeigt, die als zweiter
hinzugefigter Schlitten fiir eine doppelte Verfahreinheit oder als gespiegelter
Einzelschlitten fur die Verfahreinheiten IRBT 6004/7004 verwendet wird.
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Pos. Beschreibung
(A) Bohren in den markierten Bereichen erlaubt.
(B) Schlittenplatte

Fortsetzung auf ndchster Seite
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1 Beschreibung

1.1.3 Abmessungen des Schlittentischs

Fortsetzung

Pos.

Beschreibung

(©)

Distanzplatte (wird bei der Lieferung an den Schlitten angebracht)

(D)

Adapter flir den Flihrungsstift (wird bei der Lieferung an den Schlitten angebracht)
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1 Beschreibung

1.1.4 Montage des Manipulators auf der Verfahreinheit

1.1.4 Montage des Manipulators auf der Verfahreinheit

Allgemeines
Der Manipulator kann in zwei Ausrichtungen montiert werden: parallel oder 90
Grad, siehe Abbildungen unten. Andere Montagepositionen sind nicht zuléssig.

L fwrl wr] fwal e | lwrl
L | I

xx1000000965

xx1000000964

In den nachfolgenden Abbildungen wird die Montage auf der doppelten
Verfahreinheit gezeigt.

S I S S YO 18

xx000001283

xx000001284
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1 Beschreibung

1.2 Normen

1.2.1 Geltende Normen

1.2.1 Geltende Normen

H Hinweis

Die aufgefiihrten Normen gelten zum Zeitpunkt der Veréffentlichung dieses
Dokuments. Normen, die ungiltig geworden sind oder ersetzt wurden, werden
bei Bedarf aus der Liste entfernt.

Allgemeines

Dieses Erzeugnis erflllt die Anforderungen der ISO 10218-1:2011, Robots for
industrial environments - Safety requirements -Part 1 Robots, und den anwendbaren
Teilen der normativen Referenz, mit Giltigkeit ab 1ISO 10218-1:2011. Eventuelle
Abweichungen von ISO 10218-1 2011 sind in der Einbauerklarung enthalten, die
der Lieferung des Erzeugnisses beiliegt.

Normen gemas ISO 10218-1

Norm

Beschreibung

ISO 9283:1998

Manipulating industrial robots - Performance criteria and related
test methods

ISO 10218-2 Robots and robotic devices - Safety requirements for industrial
robots - Part 2: Robot systems and integration
ISO 12100 Safety of machinery - General principles for design - Risk as-

sessment and risk reduction

ISO 13849-1:2006

Safety of machinery - Safety related parts of control systems
- Part 1: General principles for design

ISO 13850

Safety of machinery - Emergency stop - Principles for design

IEC 60204-1

Safety of machinery - Electrical equipment of machines - Part
1: General requirements

Abweichungen von ISO 10218-1:2011 fur IRBT 4004/6004/7004
Abweichungen von der Norm sind in der folgenden Tabelle IRBT 4004/6004/7004

begriindet.
Anforderung Abweichung fiir IRBT |Begriindung
4004/6004/7004
§5.12.1 Begrenzung |IRBT 4004/6004/7004 |Die Verfahreinheit istin Segmenten ausge-

des Bewegungsbe-
reichs durch justierba-
re Anschlége (§5.12.2)
oder Sicherheitsfunktio-
nen (§5.12.3).

besitzt keine verstellba-
ren mechanischen An-
schlage.

legt, die reduziert werden kénnen, um den
Bewegungsbereich zu begrenzen.

Regionale Normen und Vorschriften

Norm

Beschreibung

ANSI/RIA R15.06

Safety requirements for industrial robots and robot systems

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.2.1 Geltende Normen

Fortsetzung

Norm

Beschreibung

ANSI/UL 1740

Safety standard for robots and robotic equipment

CAN/CSA Z 434-03

Industrial robots and robot Systems - General safety require-
ments

Andere fiir die Konstruktion angewendete Normen

Norm

Beschreibung

ISO 9787:2013

Robots and robotic devices -- Coordinate systems and motion
nomenclatures

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 13732-1:2006

Ergonomics of the thermal environment - Part 1

IEC 60974-1:2012]

Arc welding equipment - Part 1: Welding power sources

IEC 60974-10:2014

Arc welding equipment - Part 10: EMC requirements

ISO 14644-1:20151i

Classification of air cleanliness

IEC 60529:1989 + A2:2013

Degrees of protection provided by enclosures (IP code)

LichtbogenschweiBen.

Gilt nur fur Roboter zum LichtbogenschweiBen. Ersetzt IEC 61000-6-4 fiir Roboter zum

Nur Roboter mit Schutzart Clean Room.

26

Produktspezifikation - IRBT 4004/6004/7004
3HEAB802965-003 Revision: AD

© Copyright 2006-2023 ABB. Alle Rechte vorbehalten.



1 Beschreibung

1.3 Installation

1.3.1 Einleitung

1.3.1 Einleitung

Allgemeines

Die IRBTSs sind fiir die Bodenmontage vorgesehen. Ausfiihrliche Informationen
Uber die mechanische Installation finden Sie im Produkthandbuch.

Maximale Last

Die maximale Last der verschiedenen Verfahreinheiten:

Typ Zulissige Last/Schlitten!

IRBT 4004 Das Gewicht des IRB 4400/4600 Nutzlast + Sockel + 50 kg
IRBT 6004 Das Gewicht des IRB 66X0 Nutzlast + Sockel + 100 kg
IRBT 7004 Das Gewicht des IRB 7600 Nutzlast + Sockel + 100 kg

i Inklusive maximaler Nutzlast, Gewicht des Sockels geméaB Technische Daten fiir Track Motion auf
Seite 13.

Informationen zur Roboter-Nutzlast finden Sie in der Produktspezifikation des
jeweiligen Roboters.

Installation der Standard- und der gespiegelten Verfahreinheit

Nachstehend werden Beispiele der gespiegelten und Standardschiene gezeigt.
Fur IRBT 6004 und IRBT 7004 weicht die Distanz von der Mitte des Roboters zur
Kante der Verfahreinheit ab; fiir IRBT 4004 ist sie jedoch identisch.

IRBT 4004

X

Mirrored Carriage

=y = =

=T = = = =T =

4900
Stand 6000 = travel length 4,9 m

Stand 6000 = travel length 4,9 m

650 4900

Standard

T T 1

xx000001274

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.3.1 Einleitung

Fortsetzung
IRBT 6004/7004
A=)
). e [] — T T T |
Mirrored Carriage
850 4700
Stand 6000 = travel length 4.7 M
6000
6000
850 4700
Stand 6000 = travel length 4.7 M
TIEL TTY o o = o l’la—.--—m--——m—.
& T
! Standard
LS
™y <.l — ror — - e
= | N -
xx1900000822
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1 Beschreibung

1.3.2 Umgebungsbedingungen

1.3.2 Umgebungsbedingungen

Schutzarten
Schutzart Schutzklasse
Norm IP65
GieBerei IP65

Explosionsgefahrdete Rdume

Die Verfahreinheit darf nicht in Bereichen aufgestellt oder betrieben werden, in
denen Explosionsgefahr besteht.

Umgebungstemperatur

(nicht langer als 24
Stunden)

Beschreibung Standard/Option Temperatur

Verfahreinheit wahrend | Norm +5°C i (41°F) zu + 50 °C (122 °F)

des Betriebs

Fir die Steuerung Standard/Option Siehe Produktspezifikation - Steue-
rung IRC5 mit FlexPendant.

Fir kurze Zeitrdume |Norm Bis zu + 70 °C (+158 °F)

i Beieiner Umgebungstemperatur von < 10° C wird, wie bei jeder anderen Maschine auch, fiir 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.

Relative Luftfeuchtigkeit

Beschreibung

Relative Luftfeuchtigkeit

Komplette Verfahreinheit bei Transport und Lagerung |Max. 95 % bei konstanter Tempe-

ratur

Komplette Verfahreinheit bei Betrieb

Max. 95 % bei konstanter Tempe-
ratur

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.3.2 Umgebungsbedingungen

Fortsetzung

Krafte

Maximale Bodenlast im Verhéltnis zum Basis-Koordinatensystem und pro FuB3 des
Abschnitts der Verfahreinheit, siehe Abbildung unten.

4
xx1000000945
Roboter Rg\lu)erbelastung bei Betrieb |Max. Last bei Not-Halt (kN)
Fxy Fz Fxy Fz
IRB 4400 +3 1.5+5 £6.5 319
IRB 4600 +3 1.5+5 +6.5 159
IRB 4600 mit Sockel +3 1.5+6 +6.5 15110
IRB 6650S +7 5115 +14 5+ 30
IRB 6650S mit Sockel |+7 5118 +14 5+ 36
IRB 6620 +3 319 +9 3+34
IRB 6620 mit Sockel +3 318 +9 3+35
IRB 6640 t4 5124 +10 5142
IRB 6640 mit Sockel t4 5125 +10 5145
IRBT 6004/IRB 6700-200  * 3,5 4,5+ 22 +8 4,5+ 43
kg!
IRBT 6004/IRB 6700-200 |+ 3,5 55+24 +8 5,5+ 45
kg' mit Sockel
IRBT 6004/IRB 6700-235 |+ 3,5 5+23 +8 5+ 49
kgll
IRBT 6004/IRB 6700- |+ 3,5 55+24 +8 5,5 + 51
235kg ! mit Sockel
LRI?:lT 6004/IRB 6700-300 | + 4 5,5+ 27 + 11 5,5 + 51
g

Fortsetzung auf ndchster Seite
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1 Beschreibung

1.3.2 Umgebungsbedingungen

Fortsetzung

Roboter Dauerbelastung bei Betrieb | Max. Last bei Not-Halt (kN)

(kN)

Fxy Fz Fxy Fz
IRBT 6004/IRB 6700-300 | + 4 6,5+ 28 +11 6,5+ 55
kg mit Sockel
IRB 7600 +11 8+24 +22 8 + 51
IRB 7600 mit Sockel + 11 8+ 26 +22 8 + 56

i IRB 6700-200/2.60, IRB 6700-155/2.85

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

i |RB 6700-300/2.70, IRB 6700-245/3.00

H Hinweis

werden.

Wenn Sie Lebensdauerberechnungen mit einer kombinierten Spannung (Fz) und
Scherbelastungen (Fxy) durchfiihren, kbnnen diese um den Faktor 0,7 reduziert
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1 Beschreibung

1.3.3 Bohrplan

1.3.3 Bohrplan

Abmessung

Die Kabelfachhalterungen werden auf der Verfahreinheit direkt neben und in
Ubereinstimmung mit den Bodenplatten montiert. Beim Anbringen von
Montageplatten neben die Bodenplatten (optional) ist darauf zu achten, dass die
Schraubenképfe der Montageplatte die zu montierenden Kabeltrassenhalterungen
nicht beeintrachtigen.

Hinweis

[}
[se}
[}
oo ofo olo 6o
T : JRE PR H
500
500xN
2128 .
| |
f | |
| |
8 o | | foll
Sl Lol
Y | | | |
\ I I ! !
@12 E7,| | 1025 1 \
X - X A/ o B
.70,/ 6
xx1800001379
Kabelfachhalterung, Position fiir Standard-Verfahreinheit (nicht gespiegelt)
B Kabelfachhalterung, Position fiir gespiegelte Verfahreinheit

In der Tabelle wird der Wert von N in der vorherigen Abbildung mit unterschiedlichen
Verfahrlangen angegeben.

Verfahrlange IRBT 4004 / Gesamtlidnge des Podests Anzahl N
IRBT 6006 und IRBT 7004

1,91,7m

3m 5

2,92,7m

4m 7

Fortsetzung auf ndchster Seite
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1 Beschreibung

1.3.3 Bohrplan
Fortsetzung

Verfahrlange IRBT 4004 / Gesamtlédnge des Podests Anzahl N
IRBT 6006 und IRBT 7004

3,9/3,7m 5m 9

usw.

Bohrplan

Die Bodenplatten des Untersatzes verfligen tiber Montagebohrungen. Die
Bohrlochkonfiguration auf der rechten Seite (abgebildet) stimmt mit der
Bohrlochkonfiguration auf der linken Seite tiberein.

23

A Bohrungen zum Ausgleichen / Nivellierschraube
B Bohrungen fiir Spreizhiilsenanker mit M20-Durchmesser / Verbundanker

Schrauben zur Befestigung des Manipulators am Sockel

Empfohlene Schrauben zur Befestigung
des Manipulators auf einer Grundplatte:

Stahlkonstruktion

M20 x 90 8.8 mit 4-mm-Unterlegscheibe

Betonboden

M20 |

i Artund GréBe der Schrauben héangt von den Bedingungen des Fundaments ab. Siehe Beschreibung
fir maximale Bodenbelastung in Umgebungsbedingungen auf Seite 29.

Produktspezifikation - IRBT 4004/6004/7004
3HEA802965-003 Revision: AD

© Copyright 2006-2023 ABB. Alle Rechte vorbehalten.

33



1 Beschreibung

1.4.1 Einleitung

1.4 Bewegung

1.4.1 Einleitung

Art der Bewegung

Standard-Schlittenschiene
Die Bewegung auf der Standard-Verfahreinheit erfolgt linear mit einer Verfahrldnge
zwischen 1,9 (IRBT 4004)/1,7 (IRBT 6004, IRBT 7004) und 19,9 (IRBT 4004)/19,7

m (IRBT 6004, IRBT 7004).

Fortsetzung auf ndchster Seite

xx1000000948

Pos. Beschreibung
A Verfahrldnge (TL)
B Abstand von der ersten Bohrung der Bodenplatten-Baugruppe des Ge-

stells (siehe Position B in der Abbildung Bohrplan auf Seite 33) zum Mit-

telpunkt des Tréagertisches.
IRBT 4004: 396 mm
IRBT 6004 / 7004: 591 mm
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1 Beschreibung

1.4.1 Einleitung
Fortsetzung

Doppelschlittenschiene
Die Bewegung auf der Doppelschlittenschiene erfolgt mit einer Verfahrlange

zwischen 3,7 m (IRBT 4004)/3,3 m (IRBT 6004, IRBT 7004) und 18,7 m (IRBT
4004)/18,3 m (IRBT 6004, IRBT 7004).

IRBT 4004

Die nachfolgende Abbildung zeigt IRBT 4004 mit Option 1088-2 Double carriage:

E] 0

e

Pos. Beschreibung

xx1000001429

A Verfahrlédnge (TL)

B Abstand von der ersten Bohrung der Bodenplatten-Baugruppe des Gestells
(siehe Position B in der Abbildung Bohrplan auf Seite 33) zum Mittelpunkt

des Tréagertisches.
IRBT 4004: 396 mm

IRBT 6004/7004

Die nachfolgende Abbildung zeigt IRBT 6004/7004 mit Option 1088-2 Double
carriage:

xx1000001430

Pos. Beschreibung
A Verfahrlédnge (TL)
B Abstand von der ersten Bohrung der Bodenplatten-Baugruppe des Gestells

(siehe Position B in der Abbildung Bohrplan auf Seite 33) zum Mittelpunkt
des Tréagertisches.
IRBT 6004 / 7004: 211 mm

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.4.1 Einleitung
Fortsetzung

Gespiegelte Schlittenschiene
Die Bewegung auf der gespiegelten Schlittenschiene erfolgt mit einer Verfahrlange
zwischen 1,9 (IRBT 4004)/1,7 (IRBT 6004, IRBT 7004) und 19,9 (IRBT 4004)/19,7
m (IRBT 6004, IRBT 7004).

a L
A
[o3] [s1 Lol Lol
|
|
|
|
|
|
|
|
— EoJ Fol Fol
. ]’ T
L i
xx1500000227
Pos. Beschreibung
A Verfahrldnge (TL)
B Abstand von der ersten Bohrung der Bodenplatten-Baugruppe des Ge-

stells (siehe Position B in der Abbildung Bohrplan auf Seite 33) zum Mit-
telpunkt des Tragertisches.

IRBT 4004: 206 mm
IRBT 6004 / 7004: 591 mm
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1 Beschreibung

1.4.2 Leistung

1.4.2 Leistung

Allgemeines

IRBT 4004/6004/7004 Leistung
Positionswiederholgenauigkeit, RP (in mm) |< + 0.08
1

Positionsstabilisierungszeit, PSt (in s) <05

i Mehrfaches Anhalten in Verfahrrichtung an demselben Punkt

Produktspezifikation - IRBT 4004/6004/7004
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1 Beschreibung

1.4.3 Geschwindigkeit

1.4.3 Geschwindigkeit

Maximale Achsgeschwindigkeiten

Typ der Verfahreinheit

Geschwindigkeit

IRBT 4004 2.0m/s
IRBT 6004 1.6 m/s
IRBT 7004 1.2m/s

38
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1 Beschreibung

1.4.4 Positionierungsdauer

1.4.4 Positionierungsdauer

Positionierungsdauer bei unterschiedlicher Verfahrentfernung
Typische Positionierungsdauer, mit Manipulator und Nennlast

Verfahreinheit und Roboter Fahrstrecke
im 2m 3m 4m 5m

IRBT 4004/IRB 4400 <1,3s <18s |<23s |<28s |<33s
IRBT 4004/IRB 4600 <12s <17s |<22s |<26s |<32s
IRBT 6004/IRB 6650S <16s <22s |<28s |<34s |<4,1s
IRBT 6004/IRB 6620 <13s <17s |<22s |<27s |<32s
IRBT 6004/IRB 6640 <14s <20s |<26s |<33s |<39s
IRBT 6004/IRB 6700 <14s <20s |<26s |<33s |<39s
IRBT 7004/IRB 7600 <17s <25s |<34s |<42s |<50s
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1 Beschreibung

1.4.5 Bremsweg/-dauer

1.4.5 Bremsweg/-dauer

Allgemeines
Bremsweg/-dauer fiir Not-Halt (Kategorie 0) und Programmstopp (Kategorie1) bei
max. Geschwindigkeit und max. Last, Kategorien gemaB EN 60204-1.
Verfahreinheit und Roboter Kategorie 0 Kategorie 1
Weg (mm) |Bremsdauer Weg (mm) |Bremsdauer
(s) (s)
IRBT 4004/IRB 4400 550 0.55 600 0.6
IRBT 4004/IRB 4600 370 0.37 400 0.39
IRBT 6004/IRB 6600 500 0.65 600 0.75
IRBT 6004/IRB 6620 550 0.55 600 0.6
IRBT 6004/IRB 6640 500 0.5 600 0.6
IRBT 6004/IRB 6700-200 kgi 440 0.5 670 0.8
IRBT 6004/IRB 6700-235 kg i 450 0.5 690 0.8
IRBT 6004/IRB 6700-300 kgl 500 0.6 770 0.9
IRBT 7004 450 0.7 500 0.8
| IRB 6700-200/2.60, IRB 6700-155/2.85
I IRB 6700-235/2.65, IRB 6700-205/2.80, IRB 6700-175/3.05, IRB 6700-150/3.20
il |RB 6700-300/2.70, IRB 6700-245/3.00
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1 Beschreibung

1.5.1 Einleitung

1.5 Wartung und Fehlerbehebung

1.5.1 Einleitung

Allgemeines
Die Verfahreinheit benétigt nur die minimale Wartung wahrend des Betriebs. Es
wurde entwickelt, um es so leicht wie méglich zu machen Dienste:
« Es wird ein wartungsfreier AC-Motor verwendet.
« Fir die Getriebe wird Ol verwendet.
+ Fiur 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 vom Gebrauch der Verfahreinheit ab. Genauere
Informationen zu Wartungsarbeiten finden Sie unter Wartung im Produkthandbuch.
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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

fur IRBT 4004/6004/7004 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 Verfahreinheit

2.2 Verfahreinheit

In der Robotersteuerung erforderliche Antriebe
In der folgenden Tabelle wird angegeben, welche Antriebe in der Robotersteuerung
fir die verschiedenen Verfahreinheit-Typen verwendet werden.

IRBT Fir IRB Antriebe

4004 4400 Option 907-1, Antrieb ADU-790-A
4004 4600 Option 907-1, Antrieb ADU-790-A
6004/7004 | 6600/6620/6640/6700/7600 | Option 907-1, Antrieb ADU-790-A

ﬂ Hinweis

Die Verfahreinheit verwendet FB7 am Robotersockel, Option 864-1 im
Roboter-Spezifikationsformular. Da Option 864-1 nicht fiir den IRB 4400 erhaltlich
ist, stellt IRB 4400 eine Ausnahme dar und verwendet eine in den Schlitten
integrierte SMB.

Alle Systeme mit einer achten Achse erhalten eine zuséatzliche SMB, die in den
Schlitten integriert wird.

Typ der Verfahreinheit

Option |IRBT-Typ Reichweite (m)

1000-1 4004 i Fir IRB 4400/4600 mit einer Verfahrlange von 1,9 m.
Verfligbare Verfahrldnge 1,9 bis 19,9 in Schritten von 1
m

1000-2 |6004 i Fur IRB 6600/6620/6640/6700 mit einer Verfahrldnge
von 1,7 m.

Verfligbare Verfahrldnge 1,7 bis 19,7 in Schritten von 1
m
1000-3 |7004 FUR IRB 7600 mit einer Verfahrlange von 1.7 m.

Verfugbare Verfahrldnge 1,7 bis 19,7 in Schritten von 1
m

i Eine Auswahl des Robotertyps muss getroffen werden, siehe ,,Fiir Produkt gtiltig“.
Informationen liber zuséatzliche Verfahrlangen in Schritten von 1 m finden Sie unten
im Abschnitt zu Option 1001-1.

Manipulatorfarbe

Option |Beschreibung
209-1 ABB Orange Standard

209-202 |ABB Graphit/WeiB, Standardfarbe
Standard

Fortsetzung auf ndchster Seite
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2 Spezifikation der Varianten und Optionen

Zusitzliche Verfahrlange

2.2 Verfahreinheit
Fortsetzung

Option

Beschreibung

Hinweis

1001-1

(1-18) Zusétzliche Ver-
fahrlange

Wabhlen Sie die zuséatzliche Lange in Meter, zusétzlich
zur Mindestlange unter dem Verfahreinheit-Typ aus. Fir
Schutzklasse Foundry, Option1008-2, ist eine zusatzliche
Lange von mehr als 6 m NICHT verfugbar.

Mit der Auswahl 1 wird 1 m Verfahrlange hinzugefiigt,
mit 2 werden 2 m Verfahrlange hinzugefiigt usw.

Beispiel fiir die Bestellung der Verfahreinheit IRBT 4004 mit einer angeforderten
Verfahrlange von 12 m:

Typ der Verfahreinheit:
« 1000-1 IRBT 4004
« 1001-1 Zusatzliche Verfahrlange

In diesem Fall gibt Option 1000-1 eine Verfahreinheit mit einer Verfahrlange von
1,9 m an. Mit Option 1001-1 werden hierzu noch 11 Meter hinzugefiigt, so dass die
gesamte Verfahrlange 12,9 m betréagt.

Konfiguration einer externen Achse

Option

Beschreibung

Hinweis

1002-2

Achse 7

Auf Schlitten montierter Roboter, wie Achse 7 mit Robo-
ter-Servozange ausgestattet.

Siehe Produktspezifikation fiir IRB 6600/7600, Kapitel

zur Servozange.

Fir Produkt giiltig

Aufgrund verschiedener Optionen fiir verschiedener Roboter muss der verwendete
Roboter angegeben werden.

Option |Beschreibung Hinweis

1086-1 IRB 4400 Verfahreinheit fur IRB 4400 angepasst.

1086-2 |IRB 4600 Verfahreinheit fir IRB 4600 angepasst.

1086-6 |IRB 6650S Verfahreinheit fur IRB 6650S angepasst.

1086-7 |IRB 6620 Verfahreinheit fur IRB 6620 angepasst.

1086-8 |IRB 6640 Verfahreinheit fur IRB 6640 angepasst.

1086-9 |IRB 6700 Verfahreinheit fur IRB 6700 angepasst
Schlittentyp

Option |Beschreibung Hinweis

1088-1 |Gespiegelter Schlit-| Eine Standard-Verfahreinheit mit gespiegeltem Schlitten

ten' und Kabelkette.

Fortsetzung auf néchster Seite
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2 Spezifikation der Varianten und Optionen

2.2 Verfahreinheit
Fortsetzung

Option |Beschreibung Hinweis
1088-2 |Doppelter Schlit- |Eine Verfahreinheit mit zwei Schilitten.
ten"! Min. Verfahrlange 3,3/3,7 m, max. Verfahrlange 18,3/18,7
m.

Zusétzliche Verfahrlange, max. 15 m fur Standardschutz
und max. 4 m fir Schutzart Foundry.

Beide Schlitten erhalten dieselben gewéhlten Optionen.

I Zuverwenden, wenn zwei Verfahreinheiten einander gegeniiber installiert werden, siehe Installation
der Standard- und der gespiegelten Verfahreinheit auf Seite 27. Fur eine doppelte Verfahreinheit
wird die Option ,,Gespiegelter Schlitten” nicht benétigt, da die doppelte Verfahreinheit symmetrisch
ist.

I An einer doppelten Verfahreinheit konnen zwei verschiedene Manipulatortypen verwendet werden.
In diesen Fallen ist eine Bezugnahme erforderlich. Fiir beide Manipulatoren miissen dieselben
Optionen ausgewéhlt werden, z.B. MH und Kommunikationstyp. An einer Verfahreinheit mit
doppeltem Schlitten darf z. B. nicht ein PunktschweiBroboter mit einem Materialhandhabungsroboter
angebracht werden. Diese Option setzt den fiir die Option 1000-X festgelegten Standardwert flir
die min./max. Verfahrldnge auBer Kraft. Glltige Verfahrlangen sind oben aufgefiihrt.

A B

i 1] HM M!_D I T

xx1100000391

Pos. Beschreibung
A IRBT 4004 = 1200 mm
IRBT 6004/7004 = 1780 mm
B IRBT 4004, mind. 3,7 m
IRBT 6004/7004, mind. 3,3 m

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. Wéahrend dieses Zeitraums ist eine jahrliche vorbeugende Wartung
gemaB den Handbiichern erforderlich, die von ABB ausgefiihrt werden muss. Wenn
der Kunde dies verweigert, kdnnen im ABB Ability Service Condition Monitoring
& Diagnostics keine Daten fur Roboter mit OmniCore-Steuerungen analysiert
werden. Dann muss ABB zum Standort reisen, wobei Reisekosten flir den Kunden
anfallen. Die erweiterte Garantiezeitraum beginnt stets am Tag des Ablaufs der
Garantie. Garantiebedingungen gemaB Definition in den Allgemeinen
Geschéftsbedingungen.

ﬂ Hinweis

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

Fortsetzung auf ndchster Seite

46

Produktspezifikation - IRBT 4004/6004/7004
3HEA802965-003 Revision: AD
© Copyright 2006-2023 ABB. Alle Rechte vorbehalten.



2 Spezifikation der Varianten und Optionen

2.2 Verfahreinheit
Fortsetzung

Option

Typ

Beschreibung

438-1

Standardsachméngel-
haftung

Die Standardgarantie gilt 12 Monate ab Lieferungsdatum
an den Kunden oder bis spatestens 18 Monate nach

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

438-2

Standardsachmaéngel-
haftung + 12 Monate

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

438-4

Standardsachméngel-
haftung + 18 Monate

Erweiterte Standardsachmangelhaftung mit zuséatzlichen
18 Monaten ab Ablaufdatum der Standardsachméngel-
haftung. Es gelten die Sachméngelhaftungsvorschriften.
Wenden Sie sich bei anderen Anforderungen an den
Kundendienst.

438-5

Standardsachméngel-
haftung + 24 Monate

Erweiterte Standardsachméangelhaftung mit zuséatzlichen
24 Monaten ab Ablaufdatum der Standardsachméngel-
haftung. Es gelten die Sachméangelhaftungvorschriften.
Wenden Sie sich bei anderen Anforderungen an den
Kundendienst.

438-6

Standardsachméngel-
haftung + 6 Monate

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

438-7

Standardsachméngel-
haftung + 30 Monate

Erweiterte Standardsachmangelhaftung mit zuséatzlichen
30 Monaten ab Ablaufdatum der Standardsachméangel-
haftung. Es gelten die Sachméngelhaftungvorschriften.

438-8

Bestandssachméngel-
haftung

Maximal 6 Monate verzégerte Standardsachméngelhaf-
tung, ab Versanddatum. Beachten Sie, dass keine An-
spriche fiir 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
Standardsachméangelhaftung in WebConfig.

H Hinweis

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

2.3 Bodenkabel

2.3 Bodenkabel

Verfahreinheit — Kabelldnge

Option |Typ
1004-1 7m
1004-2 |15 m
1004-3 |22 m

ﬂ Hinweis

Weil die Kabel zu lang sind, ist das 30-m-Bodenkabel fir die Verfahreinheit nicht
verfligbar, daher sollte es nicht im Spezifikationsformular fiir den Roboter
ausgewahlt werden.

Schmierung

Option

Typ

Beschreibung

1005-1

Fir Anpassung vor Ort
vorbereitet

Fiir das Schmiersystem des Kunden vorbereitet. Alle
Rohre usw. sind auf der Verfahreinheit montiert. Vom
Kunden muss ein lokales Schmiersystem angeschlossen
werden, wie in den Anforderungen und in der Abbildung
unten angegeben.

Anforderungen:

Max. Betriebsdruck: 350 bar

Fettmenge: 0,4 cm3 / Stunde

Fettsorte: Siehe Produkthandbuch, 3HAC028506-001.

Informationen zur Art des Anschlusses finden Sie in der
Abbildung unten.

Fortsetzung auf ndchster Seite

48

© Copyright 2006-2023 ABB.

Produktspezifikation - IRBT 4004/6004/7004

3HEA802965-003 Revision: AD
Alle Rechte vorbehalten.




2 Spezifikation der Varianten und Optionen

2.3 Bodenkabel
Fortsetzung
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xx1000000949
Pos. Beschreibung
A Position des Anschlusses fiir das lokale Schmiersystem
B Abmessungen des kundenspezifischen Anschlusses

1005-2 |Zentrales Schmiersys- | Ein vollautomatisches Schmiersystem, siehe Abbildung
tem unten. Das System wird mit einem Kabel von 15 m
Lénge und einem Schlauch von 10 m Lénge geliefert
(von der Schmiereinheit zum Anschlusspunkt an der
Verfahreinheit).

Obligatorisch fiir Schutzart Foundry (Option 1008-2).

Weitere ausfiihrliche Informationen finden Sie im Pro-
dukthandbuch,

3HAC028506-001

Fortsetzung auf néchster Seite
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2 Spezifikation der Varianten und Optionen

2.3 Bodenkabel

Fortsetzung
1005-3 |Norm Erfordert manuelle Schmierung der Verfahreinheit mit
Fettspritze und Pinsel.
Siehe Produkthandbuch, Kapitel zur Wartung.
(B)
(A)
xx1000000950
Pos. Beschreibung
A Steuerungseinheit
B Fettbehdlter
SafeMove

IRC5.

Fortsetzung auf ndchster Seite

Zur Angabe der Schlittenposition kann SafeMove verwendet werden, Option 810-2.
Weitere ausfihrliche Informationen siehe Produktspezifikation - Steuerungssoftware
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2 Spezifikation der Varianten und Optionen
2.3 Bodenkabel

Fortsetzung
Robotersockel

Option |Typ Beschreibung

1007-2 |H =250 mm Zur Montage des Roboters 250 mm tiber dem Verfahr-
schlitten

1007-4 |H =500 mm Zur Montage des Roboters 500 mm tiber dem Verfahr-
schlitten. Nicht zusammen mit IRBT 7004, Option 1000-
3

Schrauben, Unterlegscheiben und Fihrungsbuchsen werden mitgeliefert.

IRB 4400/4600 IRB 6650S5/6620/6640

xx1000000951

IRB 6700

xx1800002936

Fortsetzung auf néchster Seite
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2 Spezifikation der Varianten und Optionen

2.3 Bodenkabel
Fortsetzung

Schutz

Option

Typ

Hinweis

1008-1

Norm

IP65

1008-2

GieBerei

Zusatzlich zu der standardméBigen Schutzversion, die
fur raue Umgebungen konzipiert ist, wurde die

GieBereischutzversion mit einer weiteren Schutzart ge-
gen noch rauere Umgebungen verstarkt. Sie wird dort
empfohlen

wo das System mehr (insbesondere heiBen) Partikeln,
Staub und korrosiveren Umgebungen als mit Trockenluft
bei normaler Raumtemperatur ausgesetzt ist.
Der Zusatzschutz fir die GieBerei-Version wird folgen-
dermaBen realisiert:
» Fuhrungsschienen mit zusatzlichem Oberflachen-
behandlungsschutz
» Metallabdeckungen auf Kabelkettenverbindungs-
stiicken
« Schutzabdeckung am Kabelbaumeingang zur
Verfahreinheit
« zentrales Schmiersystem (immer ein Bestandteil
der Foundry-Version)

Max. Verfahrldnge 7.7m (7.9 m)
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2 Spezifikation der Varianten und Optionen
2.4 DressPack, Sockel

2.4 DressPack, Sockel

Medienschlauche

Option |Beschreibung

10121 Ein zusatzlicher Schlauch, Anwenderanschluss G '2"-Gewinde

1012-2 |Vier zusétzliche Schlauche, Anwenderanschluss G 12"-Gewinde

(A)

xx1000000952

Pos. Beschreibung

A Anschlusspunkt fir Medienschlauche.

Zufuhr PunktschweiBmedien

Option |Beschreibung Hinweis

1013-1 | |Stromkabel, 35 mm2 |NICHT zusammen mit IRBT 4004 [Option 1000-1]

i Entspricht Option 791-1/-2 im Roboterspezifikationsformular

Trennelement

Option |Beschreibung Hinweis

1066-1 | |Verteilerkabel NICHT zusammen mit IRBT 4004 [Option 1000-1]

i Entspricht Option 797-1/-2/-3/-4 im Roboterspezifikationsformular.

Fortsetzung auf néchster Seite
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2 Spezifikation der Varianten und Optionen

2.4 DressPack, Sockel
Fortsetzung

Anwenderkommunikation

Option

Beschreibung

Hinweis

1014-1 1

CP/CS Parallel

Fir IRBT 4004. Nicht zusammen mit Option1086-2, IRB
4600.

1014-2 /

CP/CS CANBUS

Far IRBT 6004, IRBT 4004 mit Option 1086-2 und IRBT
7004

1014-3 1

CP/CS ProfiBus

Far IRBT 6004 und IRBT 7004

1014-5 /

CP/CS Parallel

Fur IRBT 6004, IRBT 7004. Furr IRBT 4004, wenn Option
1086-2, IRB 4600 ausgewahlt ist

1014-6

CP/CS Ethernet

Fir IRBT 4004, 6004 und 7004, CP/CS Parallel enthalten.
Nicht zusammen mit Option 1086-1, IRB 4400.

i Entspricht Option 94-X, 90-X, 92-X und 859-X im Roboterspezifikationsformular
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2 Spezifikation der Varianten und Optionen

2.5 Benutzerdokumentation

2.5 Benutzerdokumentation

Benutzerdokumentation
Die Benutzerdokumentation beschreibt den Roboter ausfihrlich, einschlieBlich
der Wartungs- und Sicherheitsanweisungen.

Q Tipp

Sie finden alle Dokumente (iber das myABB-Unternehmensportal
www.abb.com/myABB.
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