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ABB ROBOTICS  

Základné parameter pri navrhovaní a 

implementácii robotov ABB - Omnicore 
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1. IRB 1100 
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1. IRB 1100 
1.2a Záťažový diagram v horizontálnom a 

vertikálnom smere IRB1100-4/0,47 
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1. IRB 1100 
1.2b Záťažový diagram v horizontálnom a 

vertikálnom smere IRB1100-4/0,58 
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1. IRB 1100 
1.3 Príruba pre upínanie nástroja 
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1. IRB 1100 
1.4 Podstava robota  
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2. IRB 1300  
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2. IRB 1300 
2.2a Záťažový diagram v horizontálnom a 

vertikálnom smere IRB1300-11/0,9 
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2. IRB 1300 
2.2b Záťažový diagram v horizontálnom a 

vertikálnom smere IRB1300-10/1,15 
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2. IRB 1300 
2.2c Záťažový diagram v horizontálnom a 

vertikálnom smere IRB1300-7/1,4 
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2. IRB 1300 
2.3 Príruba pre upínanie nástroja 
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2. IRB 1300 
2.4 Podstava robota 
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3. IRB 14050 
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   3.   IRB 14050 
3.2 Záťažový diagram s gripprom a bez 

grippra IRB14050-0,5/0,5 
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   3.   IRB 14050 
3.3 Príruba pre upínanie nástroja 
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   3.   IRB 14050 
3.4 Podstava robota 
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   4.   IRB 910INV 
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   4.   IRB 910INV 
2.2a Záťažový diagram IRB910INV-3/0,35 
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   4.   IRB 910INV 
2.2b Záťažový diagram IRB910INV-6/0,55 
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   4.   IRB 910INV 
2.3 Príruba pre upínanie nástroja 
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   4.   IRB 910INV 
2.4 Podstava robota 

 

 

 

 


