Lokalna Jednoska Biznesu Robotyka

Zastosowanie w aplikacjach:
Montazu
Przenoszenia/Przetadunku
Pakowania

Pick&Place

Wtasciwosci
Gtéwne cechy:
- Duza elastycznosc¢ reagowania na zmiany predkosci.
- Duzy udzwig - do 8 kg.
- Przystosowany do pracy w aplikacjach typu Clean Room.
- Mozliwo$¢ mycia wodg pod cisnieniem.
- Zintegrowane oprogramowanie do wspotpracy
z systemami wizyjnymi.
- Zintegrowane sledzenie ruchu przenosnika tasmowego.

Od blisko 15 lat ABB IRB 360 FlexPicker jest liderem

w supernowoczesnej technologii sortowania i pakowania.
Robot posiada doskonate parametry ruchu z najkrotszym
czasem cyklu, precyzjg oraz wysokim udzwigiem.
Oprogramowanie PickMaster zostato opracowane tak,
by zapewnic tatwos¢ uzycia i zdecydowanie utatwia
integracje robota.

Rodzina robotéw ABB IRB 360, znana bardziej jako roboty
FlexPicker, moze pracowac z produktami o udzwigu

od 1 do 8 kg. Kazdy z wariantéw IRB 360 jest zdolny

do najszybszych aplikacji Pick & Place oraz zostat
zoptymalizowany pod zadania pakowania.

Robot IRB 360 moze pracowac przy duzych predkosciach,
w matych lub dyzych kabinach (zasieg maksymalnie

1600 mm). Robot zbudowany jest ze stali kwasoodpornej,
co pozwala na tatwe czyszczenie i sterylizacje.

IRB 360 moze zostac uzyty do pracy w zaktadach miesnych
i mleczarskich. Obudowa robota oraz wszystkie metalowe
czesci wykonane sg ze stali nierdzewnej spetniajacej poziom
ochrony IP69K. Robot moze by¢ czyszczony przemystowymi
detergentami oraz gorgcg woda pod wysokim cisnieniem.
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Wszystkie powierzchnie robota sg gtadkie, dajgce sie tatwo
sptukiwac, potgczenia pozbawione sa smaru, odporne
na wiekszos¢ substancji korozyjnych.

Konfigurowanie aplikacji staje sie tatwe przy uzyciu
oprogramowania PickMaster, ktére jest nieoceniong pomocag
dla integratorow i uzytkownikéw IRB 360. To upraszcza
konfiguracje systemu wizjnego oraz zapewnia narzedzia
aplikacyjne niezbene do wydajnych aplikacji superszybkiego
sortowania.

Niezawodny, wiodacy na rynku kontroler IRC 5 jest rowniez
integralng czescig robota FlexPicker™. IRC 5

z opcjami TrueMove™ i QuickMove™ gwarantuje najszybsze
predkosci, wraz z umiejetnoscig wyznaczania trasy,
pozwalajac robotowi na Sledzenie szybko poruszajgcych

sie tasm z niezwyktg doktadnoscig. Kontroler IRC 5 jest
réwniez dostepny w wersji panelowej, zapewniajgce;j
oszczednos¢ miejsca oraz fatwg integracje z maszynami

i liniami produkcyjnymi.
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IRB 360

Specyfikacja

Przytaczenia elektryczne

Wersje robota Udzwig Zasieg Liczba osi Napiecie zasilania 200-600V, 60 Hz
Srednica Moc znamionowa
IRB 360-1/800 1 kg 800 mm 4 Parametry znamionowe
IRB 360-1/1130 * 1 kg 1130 mm 3/4 transformatora 7,2 KVA
IRB 360-3/1130 3 kg 1130 mm 3/4 Pobdér mocy przy maksymalnym udzwigu
IRB 360-1/1600 1 kg 1600 mm Typ ruchu IRB 360/1
IRB 360-6/1600 6 kg 1600 mm Typowe ruchy pick&place 0,477 kKW
IRB 360-8/1130 8 kg 1130 mm cykl z udzwigiem 1 kg
Dodatkowe obcigzenie Warunki srodowiska pracy
na ramieniu gérnym 350 gram Temperatura otoczenia
na ramieniu dolnym 350 gram Manipulator robota IRB 360 +0°C do +45°C

Zintegrowane zasilanie sygnatowe 12 biegunéw 50 V, 250 mA

Wilgotnos¢ wzgledna

Maks. 95 %

Zintegrowane zasilanie

sprezonym powietrzem Maks. 7 baréw / maks. préznia 0,75 bara

* Przetestowany przez IPA, wszystkie osie

Sposoéb montazu, wymiary i waga

Montaz robota Odwrdécony

Poziom emitowanego hatasu

<70 dB(A)

Bezpieczenstwo

Podwadjny obwdd bezpieczenstwa,
wytaczniki stopu awaryjnego
i funkcje bezpieczenstwa,

3 tryby pracy robota

Waga 120 kg (Standardowy i zmywalny) Emisja zaktocen Certyfikat EMC/EMI
145 kg (Nierdzewny zmywalny) Opcja osi 4 Clean Room Standard - Clean room 7
Mozliwosci Zmywalna - Clean room 5
Powtarzalnos¢ pozyciji 0,1 mm (certyfikat IPA)
Powtarzalno$¢ katowa Nierdzewny - Klasa 5 Clean Room
Standardowa i nierdzewna (certyfikat IPA)
konstrukcja osi 4 0,4° Opcja Collision detection
Zmywalna o$ 4 1,6° Dane i wymiary moga zosta¢ zmienione bez powiadomienia
Czas cyklu 0,1 kg 1 kg 3 kg 6kg 8 kg
25/305/25 (mm) Zakres roboczy
IRB 360-1/1130 0,30 0,36
IRB 360-3/1130 0,40 0,40 0,52
IRB 360-8/1130 0,38 0,42 0,60
IRB 360-1/1600 0,35 0,40 -
IRB 360-6/1600 0,43 0,48 0,60 é g § §§
90/400/90 (mm) 2
nuNoO—O
IRB 360-1/1130 0,44 0,51 88T T
IRB 360-3/1130 0,60 0,60 0,75
IRB 360-8/1130 0,55 0,65 0,92
IRB 360-1/1600 0,50 0,54
IRB 360-6/1600 0,57 0,63 0,80 g mol
220QQ

* W celu weryfikacji aktualnych czasdw cykli konieczne jest wykonanie testéw lub uzycie
programu RobotStudio.

Nadazanie za przenos$nikiem**

Przenosnik staty [mm/s] Predkos¢ przenosnika

Powtarzalnos¢ [mm]

200 1,0
350-750 1,5
800-1400 50

Start/stop transportera [mm/s] Powtarzalnos¢ [mm]

500 (start/stop w 0,2 sek.) 3,5

Sterowanie przenosnikiem

indeksujacym Powtarzalnos¢ [mm]

3,5 g przyspieszanie/zwalnianie 2

** Wydajnos$¢ ledzenia jest mierzona w realnych warunkach z robotem IRB 360-1/1130
oraz systemem wizyjnym PickMaster. Dane moga sie rézni¢ w zaleznosci od aktualnej
maksymalnej predkosci robota oraz przyspieszenia w relacji do wymagan aplikacji.

200 No
250 No
250 No
300 No
305 No

Wiecej informacji:

ABB Contact Center
tel.: 22 22 37 777

e-mail: kontakt@pl.abb.com

— M < 0

Lo R375 Note 4
2222 RA483,5 Note 1
00818 R600 Note 5
o R720 Note 3

Note 1: IRB 360-1/1130 and IRB 360-3/1130
Note 2: IRB 360-1/800

Note 3: IRB 360-1/1600

Note 4: IRB 360-8/1130

Note 5: IRB 360-6/1600

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

www.abb.pl/robotics
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