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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 IRC5-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
Referenzen
Referenz Dokumentnum-
mer
Produktspezifikation - IRC5-Steuerung 3HAC047400-003
IRC5 mit Hauptcomputer DSQC1000.
Produktspezifikation - Steuerungssoftware IRC5 3HAC050945-003
IRC5 mit Hauptcomputer DSQC1000 und RobotWare 6.
Produkthandbuch - IRB 4600 3HAC033453-003
Produkthandbuch - IRB 4600 Foundry Prime 3HAC040585-003
groduct specification - Robot user documentation, IRC5 with RobotWare ggf\0052355--
Revisionen
Revision Beschreibung
- Erste Ausgabe
A - Lastdiagramm aktualisiert/korrigiert
B - korrigierter Arbeitsbereich, Bodenmontage
C - allgemeine Aktualisierungen und Korrekturen
D - Korrektur von Kapitel: Montage und Buchsen
E - Foundry Plus 2
F - Foundry Plus 2 Aktualisierung
Fortsetzung auf néchster Seite
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Fortsetzung

Revision

Beschreibung

G

- Text fir Normen aktualisiert, geringfiigige Anderungen

H

- Foundry Prime 2 hinzugefiigt + geringfligige Korrekturen

J

» Die Tabelle mit den Umgebungstemperaturen wurde
angepasst

» Werte fir Zeichnung, Montageflaéche und Buchsen hin-
zugefigt

» Geringfuigige Korrekturen

« Maschinenrichtlinie aktualisiert

» Allgemeine Aktualisierungen und geringfligige Korrektu-
ren

« Foundry Prime 2 hinzugefligt

« Allgemeine Aktualisierungen und geringfiigige Korrektu-
ren

« Angepasster Text fir Priifungen nach ISO

+ Bremswege und Bremszeiten von Robotern fiir Stillset-
zungen der Kategorie 0 und Kategorie 1 werden in einem
separaten Dokument abgelegt,Product specification - Ro-
bot stopping distances according to ISO 10218-1

« Text fur Foundry Plus aktualisiert.

« Allgemeine Aktualisierungen und geringfiigige Korrektu-
ren

« Informationen tiber Foundry Prime 2, die in der Revision
P fehlten, wurden hinzugefiigt

+ Beschreibungsoption 908-1 wurde hinzugefiigt.
* Neigung um X-Achse wurde hinzugefligt

« Option 224-2 hdngende Montage wurden entfernt.

» Anzahl der Gewindebohrungen M16 im Fundament
wurde geédndert.

» Informationen beziglich der Einschrankungen fir
wandmontierten Manipulator hinzugefugt.

» Axis Calibration Methode hinzugefiigt

Verdffentlicht in Ausgabe R17.1. Die folgenden Uberholungen
wurden in dieser Aktualisierung vorgenommen:
» Beschreibung der Methode Axis Calibration Giberarbeitet.

+ Wandmontage entfernt.
» Einschrankung fiir das Lastdiagramm hinzugefugt.

Verdffentlicht in Ausgabe R17.2. Die folgenden Uberholungen
wurden in dieser Aktualisierung vorgenommen:
» Aktualisierte Liste der geltenden Standards.

» Informationen zur TCP-Beschleunigung wurden hinzu-
geflgt.

Veréffentlicht in Ausgabe R18.1. Die folgenden Uberholungen
wurden in dieser Aktualisierung vorgenommen:
» Geringfligige Anderungen.

Verdffentlicht in Ausgabe R18.2. Die folgenden Uberholungen
wurden in dieser Aktualisierung vorgenommen:
» Grafik zum Anwender-Ethernetanschluss hinzugefiigt.

« Abbildung zur Rotationsrichtung der Manipulatorachsen
aktualisiert.

Fortsetzung auf nédchster Seite
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Fortsetzung

Revision

Beschreibung

Y

Verdffentlicht in Ausgabe 19B. Die folgenden Uberholungen
wurden in dieser Aktualisierung vorgenommen:
+ Bezeichnung von Luftschlauch geéndert.

» Aktualisierte Informationen zu Absolute Accuracy.

Verdffentlicht in Ausgabe 19C. Die folgenden Uberholungen
wurden in dieser Aktualisierung vorgenommen:
« Hinweis zur Notwendigkeit der Kalibrierung hinzugefugt,
wenn der Roboter nicht am Boden montiert ist. Siehe
Kalibriermethoden auf Seite 30.

AA

Veréffentlicht in Ausgabe 20C. Die folgenden Uberholungen
wurden in dieser Aktualisierung vorgenommen:
» Abschnitt Anwenderanschluss aktualisiert.

«  Geringfigige Anderungen.

AB

Veroffentlicht in Ausgabe 20D. Die folgenden Uberholungen
wurden in dieser Aktualisierung vorgenommen:
« Garantieabschnitt aktualisiert

AC

Verdffentlicht in Ausgabe 21C. Die folgenden Uberholungen
wurden in dieser Aktualisierung vorgenommen:
» Text zur Gite der Befestigung geandert.

+ Achsenauflésung entfernt.

» Option 224-2 hinzugefigt fur die hdngende Montagepo-
sition.

+ Hinweis hinzugefiigt flir Foundry Prime 2 [287-6].

+ Abschnitt zum Anwenderanschluss aktualisiert.

AD

Verdffentlicht in Ausgabe 22A. Die folgenden Uberholungen
wurden in dieser Aktualisierung vorgenommen:
+ Bahnwiederholbarkeitstabelle aktualisiert.

AE

Verdéffentlicht in Ausgabe 22B. Die folgenden Uberholungen
wurden in dieser Aktualisierung vorgenommen:
» Erlauterte Beschreibung der Option Invertierte Montag-
eposition (224-2) flir Manipulatoren mit Schutzart Foun-
dry Prime.

» Robotergewicht jeder Variante wurde aktualisiert.

AF

Verdéffentlicht in Ausgabe 23C. Die folgenden Uberholungen
wurden in dieser Aktualisierung vorgenommen:
» Korrektur beziiglich der WeldGuide-Optionen

« RAL-Code in der Manipulatorfarbe hinzugefigt.
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1 Beschreibung

1.1.1 Einfuhrung in die Struktur

1 Beschreibung

1.1 Struktur

1.1.1 Einfuhrung in die Struktur

Roboterfamilie

Die Serie IRB 4600 ist ein ABB Robotics Pionierprodukt der bahnbrechenden neuen
Robotergeneration mit erweiterten und neuen Funktionen. Der Aufbau wurde fir
die Zielanwendungen optimiert. Der Anwendungsbereich IRB 4600 wird auf
Materialhandhabungs-, Maschinenbedienungs-, Laser- und Wasserstrahlschneiden,
Dispensing-, Mess-, Montage- und SchweiBanwendungen ausgeweitet.

Betriebssystem

Der Roboter ist mit einer IRC5-Steuerung und der Robotersteuerungs-Software
RobotWare ausgestattet. RobotWare unterstitzt simtliche Aspekte des
Robotersystems wie beispielsweise die Bewegungssteuerung, die Entwicklung
und Abarbeitung von Anwendungsprogrammen, die Kommunikation usw. Siehe
Produktspezifikation - IRC5-Steuerung.

Sicherheit

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

Zusatzliche Funktionalitat

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

Schutzart Foundry Plus 2

Roboter mit der Option Foundry Plus 2 sind fiir raue Arbeitsumgebungen
vorgesehen, in denen der Roboter mit Kiihimittel-, Schmiermittel- und
Metallspritzern in Kontakt kommt und die fiir GieBerei- und dhnliche Anwendungen
typisch sind.

Zu den typischen Anwendungen zahlen Spritzguss und die Teileentfernung bei
Druckgussmaschinen, die Bearbeitung mit Sandguss, Schwerkraftguss usw.
(Informationen zu Wasch- und dhnlichen Anwendungen entnehmen Sie Foundry
Prime). Die Betriebs- und Wartungsanforderungen fiir GieBereianwendungen sowie
fur andere Anwendungsbereiche erfordern besondere Beachtung. Wenden Sie
sich an die Vertriebsabteilung von ABB Robotics, wenn Sie Fragen zur Eignung
bestimmter Anwendungen fiir den Foundry Plus 2 geschiitzten Roboter haben.

Der Roboter hat eine Beschichtung aus einem Zwei-Komponenten-Epoxidharz
tber einem Grundanstrich zum Korrosionsschutz. Um den Korrosionsschutz noch

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.1.1 Einflihrung in die Struktur
Fortsetzung

weiter zu optimieren, wurden stark beanspruchte und kritische Flachen mit
zusatzlichem Rostschutz versehen. Beispielsweise weist der Werkzeugflansch
eine Spezial-Schutzbeschichtung auf. Dennoch kénnen kontinuierliche
Wasserspritzer und andere rostbildende Fliissigkeiten zur Entstehung von Rost
auf den unlackierten Flachen, Gelenken oder anderen ungeschiitzten Flachen des
Roboters fiihren. Unter diesen Umstédnden wird empfohlen, der Flussigkeit
Rostschutzmittel beizumengen oder andere MaBnahmen zur Verhinderung von
Rostbildung auf den genannten Flachen zu ergreifen.

Der gesamte Roboter ist gemaB IEC 60529 vom Sockel bis zum Handgelenk
IP67-tauglich. Dies bedeutet, dass kein Wasser und keine festen Fremdstoffe in
die elektrischen Gehause gelangen kénnen. Unter anderem sind alle empfindlichen
Teile besser geschiitzt als bei Standardangeboten.

Gewahlte Foundry Plus 2 Funktionen:

« Verbesserte Abdichtung, um gemaB IP67 das Eindringen in Hohlrdume zu
verhindern

« Zusétzlicher Schutz von Kabeln und Elektronik
» Spezialabdeckungen zum Schutz von Behéltern
- Bewahrte Steckverbinder

» Nickelbeschichteter Werkzeugflansch

» Rostschutz an Schrauben, Unterlegscheiben und unlackierten/bearbeiteten
Flachen

» Erweitertes Service- und Wartungsprogramm

Der Foundry Plus 2-Roboter kann mit geeigneter Waschausriistung entsprechend
dem Roboter-Produkthandbuch gereinigt werden. Um den Schutz
aufrechtzuerhalten, missen Reinigung und Wartung ordnungsgeman ausgefiihrt
werden, da durch eine falsche Reinigungsmethode beispielsweise der Rostschutz
abgewaschen werden kann.

Verfligbare Robotervarianten
Die Option Foundry Plus 2 ist méglicherweise nicht fiir alle Robotervarianten
erhaltlich.

Informationen zu Roboterversionen und andere Optionen, die nicht gemeinsam
mit Foundry Plus 2 ausgewéhlt werden kénnen, finden Sie im Spezifikation der
Varianten und Optionen auf Seite 75.

Schutzart Foundry Prime 2
Roboter mit der Version Foundry Prime sind fiir die Wasserstrahlreinigung von
Guss- und Maschinenteilen sowie fiir ahnliche duBerst schwierige, jedoch bewéahrte
Umgebungen fir Roboteranwendungen konzipiert. Die Eignung fiir andere
Anwendungen kann nur nach entsprechenden Tests, friiheren Erfahrungen oder
sachverstandiger Beurteilung durch ABB gewahrleistet werden. Wenden Sie sich
an die Vertriebsabteilung von ABB Robotics, wenn Sie Fragen zur Eignung
bestimmter Anwendungen haben.

Der Manipulator kann Reinigungsmittel auf L6sungsmittelbasis in der Umgebung
aushalten, die allerdings vorher von ABB genehmigt werden miissen. Der

Fortsetzung auf nédchster Seite
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Reinigungsmittel

1.1.1 Einfuhrung in die Struktur
Fortsetzung

Manipulator hélt auBerdem indirekt auftreffender Spriihflissigkeit aus Druckdiisen
(max. 600 bar) mit 100 % Luftfeuchtigkeit (nur Gasgemisch) stand.

Der Manipulator kann in Umgebungen mit einer Reinigungsbadtemperatur von
<60°C eingesetzt werden, die in der Regel in einer
Wasserstrahlreinigungs-Anwendung mit moderater Geschwindigkeit Anwendung
findet. Die Umgebungstemperatur darf nicht héher als fiir die Option angegeben
sein.

Wenn Fllussigkeiten, die Rostbildung verursachen kénnen, z. B. Wasser, standig
auf den Roboter spritzen oder in der Nahe des Roboters verwendet werden, wird
dringend empfohlen, der Flussigkeit Rostschutzmittel beizumengen oder andere
MaBnahmen zu ergreifen, um die Rostbildung auf unlackierten Flachen, Gelenken
oder anderen ungeschiitzten Flachen des Roboters zu verhindern.

Der Roboter ist durch bewéhrte Dichtungen fiir Getriebe und Lager,
Druckluftmotoren und Elektronikfach sowie durch eine reinigungsmittelbestandige
Lackierung mit Dreifachbeschichtung geschiitzt (zwei Schichten Epoxidharzlack
unter einer Schutzschicht Klarlack). Unlackierte Oberflachen besitzen eine
Rostschutzbeschichtung (Mercasol), und die Motoren (IRB 4400) sind mit
Dichtungsmasse abgedichtet.

Weil der Roboter fir duBerst raue Umgebungen konzipiert ist, erfordert er ein
erweitertes Service- und Wartungsprogramm. Wenn Teile ausgetauscht oder
anderen Wartungs- und ServicemaBnahmen durchgefiihrt werden, die zu einer
Beschéadigung der Lackierung fuihren, ist besondere Vorsicht geboten, da die
Lackierung als Schutzschicht dient. Genauere Informationen zum
Wartungsprogramm finden Sie im Kapitel "Wartung" im Produkthandbuch. Aufgrund
der schwierigen und rauen Umgebungsbedingungen wird dringend empfohlen,
einen Servicevertrag mit ABB abzuschlieBen.

Der Foundry Prime-Roboter kann mit geeigneter Waschaustriistung entsprechend
dem Produkthandbuch gereinigt werden. Um den Schutz des Foundry Prime
aufrechtzuerhalten, missen Reinigung und Wartung ordnungsgeman ausgefihrt
werden, da durch eine falsche Reinigungsmethode beispielsweise der Rostschutz
abgewaschen werden kann.

Allgemeine Anforderungen an Reinigungsmittel:
+ Reinigungsmittel mit max. pH <9,0, falls nicht anders angegeben
+ Das Reinigungsmittel muss von ABB genehmigt sein

+ ABB stellt eine Liste mit genehmigten Reinigungsmitteln zur Verfiigung,
siehe 3HAC037554-001

+ Das Reinigungsmittel muss:
- kontinuierlich gereinigt werden
- Rostschutzmittel enthalten

- missen regelméaBig auf pH-Wert und die Konzentration tberpruft
werden

- duirfen ohne vorherige Tests keine anderen Zusétze als Wasser
enthalten

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.1.1 Einflihrung in die Struktur
Fortsetzung

+ Der Benutzer muss die Empfehlungen zu pH-Wert und Konzentration des
Reinigungsmittels befolgen
» Ohne vorherige Tests oder die Genehmigung durch ABB sind keine anderen
Zusatze als Wasser zulassig. Andere Zuséatze als Wasser kénnen sich
schédlich auf die Lebensdauer des Roboters und seiner Komponenten
auswirken.
Wenden Sie sich an die ABB-Niederlassung vor Ort, um eine aktuelle Liste
vorschriftsméaBiger Reinigungsmittel zu erhalten.

Erhéltliche Roboterversionen
Die Foundry Prime-Option ist méglicherweise nicht fir alle Roboterversionen

verfugbar.

Informationen zu Roboterversionen und andere Optionen, die nicht gemeinsam
mit Foundry Prime ausgewéhlt werden kénnen, finden Sie im Spezifikation der
Varianten und Optionen auf Seite 75.

Fortsetzung auf nédchster Seite
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Fortsetzung

Manipulatorachsen

xx1800001381
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1.1.2 Verschiedene Roboterversionen

1.1.2 Verschiedene Roboterversionen

Allgemeines

Der IRB 4600 ist in vier Versionen verfligbar. Diese sind fiir die Bodenmontage,
hangende oder gekippte Montage (bis zu 15 Grad um die Y- oder X-Achse) geeignet.

Robotervarianten

Handhabungskapazitat (kg)

Reichweite (m)

IRB 4600-60/2.05

60

IRB 4600-45/2.05 45

IRB 4600-40/2.55 40

IRB 4600-20/2.50 20

Manipulatorgewicht

Robotervarianten Gewicht
IRB 4600-60/2.05 445 kg
IRB 4600-45/2.05 445 kg
IRB 4600-40/2.55 465 kg
IBB 4600-20/2.50 430 kg

Sonstige technische Daten

Daten

Beschreibung

Hinweis

Schalldruckpegel

Schalldruckpegel auBerhalb
des Arbeitsraums

<72 dB (A) Leq (gemaB EG-Ma-
schinenrichtlinie 2006/42/EG)

Leistungsaufnahme bei max. Geschwindigkeit (vmax)

Art der Bewegung IRB 4600

-60/2.05 -45/2.05 -40/2.55 -20/2.50
ISO-Wiirfel, max. Geschwin- 1,53 kW 1,43 kW 1,62 kW 1,50 kW
digkeit
Roboter in Kalibrierpositi- | IRB 4600
on

-60/2.05 -45/2.05 -40/2.55 -20/2.50
Bremsen angezogen 0,24 kW 0,24 kW 0,24 kW 0,24 kW
Bremsen geldst 0,66 kW 0,60 kW 0,65 kW 0,52 kW

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1.1.2 Verschiedene Roboterversionen
Fortsetzung

E4
P,
\ P
40
Pio
Eq
< 1000 mm -

xx0800000420

Fortsetzung auf néchster Seite
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1.1.2 Verschiedene Roboterversionen
Fortsetzung

Abmessungen IRB 4600-60(45)/2.05 und IRB 4600-40/2.55
(340)

264 | 2494 F 135

175

495

255,7 | 255,7

(300) | 3232

xx0800000430

R 400, minimaler Drehradius von Achse 1
B R 138, minimaler Drehradius von Achse 4
Variante () D E F
IRB 4600-60/2.05 1727 mm 900 mm 1276 mm 960 mm
IRB 4600-45/2.05 1727 mm 900 mm 1276 mm 960 mm
IRB 4600-40/2.55 1922 mm 1095 mm 1586 mm 1270 mm

Fortsetzung auf ndchster Seite
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1 Beschreibung

1.1.2 Verschiedene Roboterversionen
Fortsetzung

Abmessungen IRB 4600-20/2.50
B

1230,5 85

175

Tol
(o)}
N o
N Al
®
To)
o
<
xx0800000428
R 98, minimaler Drehradius von Achse 4
B Fir alle anderen Abmessungen siehe 40-60-kg-Varianten.
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1 Beschreibung

1.2.1 Geltende Normen

1.2 Normen

1.2.1 Geltende Normen

ﬂ Hinweis

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

Allgemeines

Dieses Erzeugnis erfillt 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 ISO 10218-1:2011. Eventuelle
Abweichungen von ISO 10218-1 2011 sind in der Einbauerklarung enthalten, die
der Lieferung des Erzeugnisses beiliegt.

Normen gemaB ISO 10218-1

Norm

Beschreibung

1ISO 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

Regionale Normen und Vorschriften

Norm

Beschreibung

ANSI/RIA R15.06

Safety requirements for industrial robots and robot systems

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

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.2.1 Geltende Normen
Fortsetzung

Norm

Beschreibung

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)

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

LichtbogenschweiBen.

i Nur Roboter mit Schutzart Clean Room.

Produktspezifikation - IRB 4600
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1 Beschreibung

1.3.1 Einfiihrung in die Installation

1.3 Installation

1.3.1 Einfuhrung in die Installation

Allgemeines
Der IRB 4600 ist in vier Versionen erhaltlich, und fir alle Varianten ist die
Bodenmontage, die hangende oder geneigte Montage (bis zu 15 Grad, um die Y-
oder X-Achse) méglich. Weitere Details finden Sie im Produkthandbuch (gilt auch
fur hangend montierte Roboter oder die hdngende Montag). Je nach Roboterversion
kann ein Endeffektor mit einem Maximalgewicht von 20 bis 60 kg inklusive Nutzlast
am Werkzeugflansch (Achse 6) angebracht werden. Siehe Lastdiagramme auf
Seite 43.

Zusitzliche Lasten
Zusatzliche Lasten, die in den Lastdiagrammen enthalten sind, kénnen an den
Oberarm montiert werden. Eine zuséatzliche Last von 35 kg kann auch an den
Rahmen von Achse 1 montiert werden. Siehe Informationen zum Anbringen von
Zusatzausristung auf Seite 54.

Begrenzungen des Arbeitsbereichs
Der Arbeitsbereich von Achse 1 kann optional mithilfe mechanischer Anschléage
eingeschrénkt werden. Electronic Position Switches kann auch an allen Achsen
als Positionsanzeige des Manipulators verwendet werden.

22 Produktspezifikation - IRB 4600
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1 Beschreibung

1.3.2 Umgebungsbedingungen

1.3.2 Umgebungsbedingungen

Schutzarten

Standard IP67 Foundry Prime IP67 und Foundry Plus IP67.

Explosionsgefahrdete Rdume

Der Roboter darf nicht in Bereichen aufgestellt oder betrieben werden, in denen

Explosionsgefahr besteht.

Umgebungstemperatur
Beschreibung Standard/Option | Temperatur
Manipulator bei Betrieb Norm +5°C @ bis +45° C
Fir die Steuerung Standard/Option Siehe Produktspezifikation - Produkt-
spezifikation - IRC5-Steuerung
Vollsténdiger Roboter bei Norm -25 °C (-25,00 °C) bis +55 °C (55,00
Transport und Lagerung °C)
Fir kurze Zeitraume (nicht lan- | Norm bis zu +70 °C (+158 °F)
ger als 24 Stunden)

a) Bei einer 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 luft.

Relative Luftfeuchtigkeit

Beschreibung

Relative Luftfeuchtigkeit

Vollstédndiger Roboter im Betrieb, bei Transport und
Lagerung

Max. 95 % bei konstanter Temperatur

Produktspezifikation - IRB 4600
3HAC032885-003 Revision: AF
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1 Beschreibung

1.3.3 Montage des Manipulators

1.3.3 Montage des Manipulators

Maximale Last

Maximale Last bezogen auf das Basis-Koordinatensystem

Bodenmontage

Kraft Dauerbelastung (Betrieb) Max. Last (Not-Halt)
Kraft xy +3940 N +7790 N

Kraft z 4350 +2460 N 4350 6360 N
Drehmoment |+6850 Nm +14090 Nm

Xy

Drehmoment |+1610 Nm +2960 Nm

z

Héangend

Kraft Dauerbelastung (Betrieb) Max. Last (Not-Halt)
Kraft xy +3940N 7790 N

Kraft z -4350 +2460N -4350 +6360 N
Drehmoment |+6850 Nm +14090 Nm

Xy

Drehmoment |+1610 Nm +2960 Nm

z

H Hinweis

Die hdngende Montage erfordert Option [224-2] Hadngende Montage.

Siehe Erweiterungsbehdlter flir einen hdngend montierten Manipulator auf

Seite 28

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.3.3 Montage des Manipulators
Fortsetzung

B,

Force, (Fz)

Force yy (Fxy)

xx0800000435

Torque, (M3)

xx0800000436

Hinweis zu M, und F,,
Das Biegemoment (M ,) kann in jeder Richtung auf der xy-Ebene des
Basis-Koordinatensystems auftreten. Dasselbe gilt fiir die Querkraft (F ,,).

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.3.3 Montage des Manipulators

Fortsetzung

Befestigungsbohrungen, Robotersockel

3y 6x ©18,5
&[o 05[A B-B
(935 H8) — _
C..l/ R o ° °
D
° ° %J [e0] o
A o ° o™ N
° ° X X
TN ’ ™ N
(P35H8) | N B RN NL
B |
o) |
@ 435 c \J
2x @35 H8
% 500 4|0 0,25/A
xx0800000271
C Bohrung fir Fihrungsbuchse
D Hintere Bohrungen

Befestigungsschrauben, Spezifikation

In der Tabelle unten sind die Schrauben und Unterlegscheiben fiir die Sicherung
des Roboters am Aufstellungsort aufgefiihrt.

Befestigungsteile/Vorausset-
zungen

Abmessung Hinweis

Sicherungsschrauben, geélt

M16 x 60 (Montage direkt am |6 Stlick
Fundament) 200 Nm
M16 x 70/80 (Montage am
Fundament oder an der
Grundplatte unter Verwen-
dung von Fuhrungsbuchsen)

Quality 8.8
Unterlegscheiben 17x30x3 6 Stick
Fihrungsbuchsen Artikelnummer: 21510024-
169, 2 St.

In die hinteren Bohrungen
eingesetzt, damit derselbe
Roboter ohne Programmaéande-
rung erneut installiert werden

kann.

xx1200000885

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.3.3 Montage des Manipulators

Fortsetzung

Befestigungsteile/Vorausset-| Abmessung

Hinweis

Anforderungen an ebenen
Untergrund

zungen
[ ]| o5

xx0300000251

H Hinweis

geman der oberen Abbildung empfohlen.

Hinsichtlich der AbsAcc-Leistung werden die gewahlten Flihrungsbohrungen

Montageflache und Buchsen
E

25

2x 1x45%

-~

3\
@\
\%)
223
2 35-0.025 f7

0.050

z

@500
435

@35 +0.024 J8

T
G 433 0.5 G

M 16 x20 Min M 16 x20 Min

e ]
1.6m BB & cc

@35 +0.024 J8
-0.015

M 16 x 30 Min

xx0900000392

-0.015

(C) 3x gemeinsame Zone

E Position der Vorderseite des Roboters

4xM16, Tiefe mindestens 30

G Fiihrungsbuchse (2 Stiick)
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1 Beschreibung

1.3.4 Erweiterungsbehalter fiir einen hangend montierten Manipulator

1.3.4 Erweiterungsbehalter fir einen hangend montierten Manipulator

ﬂ Hinweis

Wenn der Roboter hdngend ohne Erweiterungsbehélter verwendet wird, dann
verringert sich die Lebensdauer des Getriebes.

Giltigkeit dieses Abschnitts
Dieser Abschnitt gilt nur fiir Anderer Aufbau als Typ C und Typ D, mit der Option
[224-2]

Einfiihrung zum Erweiterungsbehélter
Der Erweiterungsbehalter ist an hdngend montierten Robotern (Anderer Aufbau
als Typ C und Typ D) erforderlich, um sicherzustellen, dass die Olmenge im Getriebe
der Achse 1 fiir alle wichtigen Teile ausreicht. Bei Robotern, die fiir die hdngende
Montage bestellt werden, ist der Erweiterungsbehélter bei der Lieferung bereits
installiert.

Erweiterungsbehilter
Wenn der Roboter hangend montiert ist, muss an Getriebe Achse 1 ein
Erweiterungsbehalter fiir Ol angebracht werden.

xx0900000129

‘A ‘ Erweiterungsbehélter

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.3.4 Erweiterungsbehalter fiir einen hdngend montierten Manipulator
Fortsetzung

xx1000000318

Abdeckung
Befestigungsschraube M6x16, Klasse 8.8-A2F (5 Stiick)

Erweiterungsbehélter mit Abdeckung

Basis

O-Ring D220x5

Befestigungsschraube M5x20, Klasse 8.8-A2F und Unterlegscheibe (2+2 Stiick)
O-Ring D1=9,5 D2=1,6

IT|oG|mMmm OO W >

Olstopfen (muss entfernt werden)
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1 Beschreibung

1.4.1 Kalibriermethoden

1.4 Kalibrierung

1.4.1 Kalibriermethoden

Uberblick

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

Die mit dem Roboter gelieferten Originalkalibrierungsdaten werden generiert, wenn
der Roboter bodenmontiert ist. Ist der Roboter nicht bodenmontiert, konnte die
Robotergenauigkeit beeintrachtigt werden. Der Roboter muss nach der Montage
kalibriert werden.

Weitere Informationen entnehmen Sie bitte dem Produkthandbuch.

Kalibrierungsarten

Kalibrierungsart |Beschreibung Kalibriermethode

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

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

Fir Roboter mit RobotWare 5.04 oder élter
sind die Daten in der Datei calib.cfg enthalten,
die zusammen mit dem Roboter geliefert wird.
Die Datei gibt die korrekten Resolver-/Motor-
positionen entsprechend der Grundstellung
des Roboters an.

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.4.1 Kalibriermethoden

Fortsetzung

Kalibrierungsart

Beschreibung

Kalibriermethode

Absolute accura-
cyKalibrierung (op-
tional)

Die Absolute accuracy-Kalibrierung basiert
auf der Standardkalibrierung. Sie positioniert
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.

Fur Roboter mit RobotWare 5.05 oder éalter
sind die absolute accuracy-Kalibrierungsdaten
in der Datei absacc.cfg enthalten, die zusam-
men mit dem Roboter geliefert wird. Die Datei
ersetzt die Datei calib.cfg und enthélt die Mo-
torpositionen sowie die absolute accura-
cy-Kompensationsparameter.

Bei Robotern, die mit Absolute accuracy kali-
briert wurden, befindet sich neben dem Typen-
schild des Roboters (IRC5) ein entsprechender
Aufkleber.

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

ABSOLUTE ACCURACY

JHAL 142571

xx0400001197

CalibWare

Optimierung

Optimierung der TCP-Umorientierungsleistung.
Der Zweck ist die Verbesserung der Umorien-
tierungsgenauigkeit flir kontinuierliche Prozes-
se, wie SchweiBen und Kleben.

Mit der Handgelenksoptimierung werden die
standardméBigen Kalibrierungsdaten fiir die
Achsen 4, 5 und 6 aktualisiert.

Handgelenksoptimie-
rung

i Dieser Roboter wird entweder von Calibration Pendulum oder Axis Calibration im Werk kalibriert.
Verwenden Sie immer die gleiche Kalibriermethode, die im Werk verwendet wird.
Informationen zur gliltigen Kalibriermethode kénnen dem Kalibrierschild oder dem Menii Kalibrierung
im FlexPendant entnommen werden.
Wenn keine Daten in Bezug auf die Standardkalibrierung gefunden werden, wenden Sie sich an
den ABB-Service vor Ort.

Kurze Beschreibung der Kalibriermethoden

Calibration Pendulum-Methode

Calibration Pendulum ist eine Standardkalibrierungsmethode fiir die Kalibrierung
vieler ABB-Roboter (auBer IRB 6400R, IRB 640, IRB 1400H und IRB 4400S).

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.4.1 Kalibriermethoden

Fortsetzung

Zwei verschiedene Routinen stehen fir die Calibration Pendulum-Methode zur
Verfligung:

+ Calibration Pendulum I

« Reference Calibration

Die Kalibrierausrustung fiir Calibration Pendulum wird als kompletter Werkzeugsatz
geliefert, der auch die Bedienungsanleitung - Calibration Pendulum enthalt, in der
die Methode und die verschiedenen Routinen genauer beschrieben werden.

Axis Calibration-Methode

Axis Calibration ist eine Standardkalibrierungsmethode fiir die Kalibrierung von
IRB 4600. Es ist die empfohlene Methode, um eine ordnungsgemaBe Leistung zu
erzielen.

Die folgenden Routinen sind fiir die Axis Calibration verfligbar:
» Feinkalibrierung
« Umdrehungszéahler aktualisieren
» Reference Calibration
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.

Wrist Optimization-Methode

Wrist Optimization ist eine Methode fiir die Verbesserung der
Umorientierungsgenauigkeit fiir kontinuierliche Prozesse, wie SchweiB3en und
Kleben. Es handelt sich um eine Ergénzung der Standardkalibriermethode.

Die tatsdchlichen Anweisungen zur Ausflihrung der
Handgelenksoptimierungsprozedur finden Sie auf dem FlexPendant.

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.
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1 Beschreibung

1.4.2 Feinkalibrierung

1.4.2 Feinkalibrierung

Uberblick
Die Feinkalibrierung wird mit dem Kalibrierpendel durchgefiihrt, siehe
Bedienungsanleitung - Calibration Pendulum oder Achsenkalibrierung, siehe
Produkthandbuch - IRB 4600 und Produkthandbuch - IRB 4600 Foundry Prime.

Die folgende Abbildung zeigt alle Achsen in Nullposition.

79 4o

4 =

(3)

-

(6) ]+ 0

xx1800001381

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.4.2 Feinkalibrierung

Fortsetzung
Kalibrierung Position
Kalibrierung samtlicher Alle Achsen in Nullposition
Achsen
Kalibrierung von Achse 1 |Achse 1 und 2 in Nullposition
und 2 Achsen 3 bis 6 in beliebiger Position
Kalibrieren von Achse 1 Achse 1 in Nullposition
Achsen 2 bis 6 in beliebiger Position
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1 Beschreibung

1.4.3 Absolute Accuracy-Kalibrierung

1.4.3 Absolute Accuracy-Kalibrierung

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.

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 unterstiitzt 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

1.4.3 Absolute Accuracy-Kalibrierung

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

Zusétzliche Achsen

Verfahreinheit

ﬂ Hinweis

In einem Robotersystem mit, beispielsweise, zusatzlicher Achse oder
Verfahreinheit ist die Absolute Accuracy fir den Manipulator aktiv, nicht jedoch
flir die Zusatzachse oder die Verfahreinheit.

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 4600-60/2.05 0,50 1,00 98
IRB 4600-45/2.05 0,40 0,80 100
IRB 4600-40/2.55 0,40 1,00 98
IRB 4600-20/2.50 0,40 0,80 100

© Copyright 2009-2023 ABB. Alle Rechte vorbehalten.
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1 Beschreibung

1.4.4.1 Synchronisierungsmarkierungen und Synchronisierungsposition fiir Achsen

1.4.4 Synchronisierungsmarkierungen und Richtungen der Achsenbewegung

1.4.4.1 Synchronisierungsmarkierungen und Synchronisierungsposition fiir Achsen

Einleitung
Dieser Abschnitt zeigt die Position der Synchronisierungsmarkierungen und die
Synchronisierungsposition fiir jede Achse.

Synchronisierungsmarkierungen, IRB 4600
IRB 4600-60/2,05, -45/2,05, -40/2,55, -20/2,50

xx0800000312

Synchronisierungsmarkierung Achse 1

B Synchronisierungsmarkierung Achse 2

Synchronisierungsmarkierung Achse 3

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.4.4.1 Synchronisierungsmarkierungen und Synchronisierungsposition fiir Achsen
Fortsetzung

IRB 4600 - 60/2.05, -45/2.05, 40/2.55

'. —

xx1700001814

Synchronisierungsmarkierung Achse 4

Synchronisierungsmarkierung Achse 5

Synchronisierungsmarkierung Achse 6

Die beiden Pfeilspitzen miissen sich in der Synchronisierungsposition in der
entsprechenden Rille des geneigten Gehauses befinden.

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.4.4.1 Synchronisierungsmarkierungen und Synchronisierungsposition fiir Achsen

Fortsetzung

IRB 4600 -20/2.50

xx0800000320

D

Synchronisierungsmarkierung Achse 4

E

Synchronisierungsmarkierung Achse 5

IRB 4600 -20/2.50

xx0800000321

F

‘Synchronisierungsmarkierung Achse 6

Produktspezifikation - IRB 4600
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1 Beschreibung

1.4.4.2 Richtungen der Kalibrierbewegungen

1.4.4.2 Richtungen der Kalibrierbewegungen

Uberblick
Beim Kalibrieren muss sich die Achse standig in gleicher Richtung zur
Kalibrierposition bewegen, um Positionsfehlern vorzubeugen, die aufgrund von
Flankenspiel usw. entstehen kdnnen. Positive Richtungen werden in der unten
stehenden Abbildung gezeigt.

Kalibrier-Serviceroutinen verarbeiten die Kalibrierbewegungen automatisch, und
diese kénnen sich von den unten gezeigten positiven Richtungen unterscheiden.

Manuelle Bewegungsrichtungen, 6 Achsen
Hinweis! In der Abbildung ist ein IRB 7600 zu sehen. Die positive Richtung ist fur
alle 6-Achsen-Roboter gleich mit Ausnahme der positiven Richtung von Achse 3
fur den IRB 6400R, die in die entgegengesetzte Richtung verlauft!

AO00UO
e

w

xx0200000089
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1 Beschreibung

1.5.1 Einfiihrung in Roboterlast und Lastdiagramme

1.5 Roboterlast und Lastdiagramme

1.5.1 Einfuhrung in Roboterlast und Lastdiagramme

Information

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

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 - IRC5 mit FlexPendant.

A WARNUNG

Fir Roboter, die mit falschen Lastdaten und/oder Lasten auBBerhalb des

Lastdiagramms betrieben werden, ist die Robotersachméngelhaftung nicht giiltig.

Allgemeines

Die Lastdiagramme enthalten das Nennlasttragheitsmoment J 5 von 2,5 kgm 2 fur
IRB 4600-60/2.05, -45/2.05, -40/2.55, und von 0,06 kgm 2 fiir IRB 4600-20/2.50,
sowie eine Zusatzlast von 15 kg am Oberarmgehéuse fiir IRB 4600-60/2.05, -45/2.05,
-40/2.55 und von 10 kg fiir IRB 4600-20/2.50.

Bei unterschiedlichem Massentragheitsmoment &ndert sich das Lastdiagramm.
Fur Roboter, die geneigt, an der Wand oder hdngend montiert sind, gelten die
vorgegebenen Lastdiagramme, und somit ist es auch méglich, RobotLoad innerhalb
dieser Neigungs- und Achsgrenzen zu verwenden.

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.5.1 Einfilihrung in Roboterlast und Lastdiagramme

Fortsetzung

Uberpriifung des Lastfalls mit RobotLoad

Verwenden Sie fiir die Verifizierung eines bestimmten Lastfalls das
RobotStudio-Add-in RobotLoad.

Das Ergebnis von RobotLoad gilt nur bei Einhaltung der maximalen Lasten und
Neigungswinkel. Beim Uberschreiten der maximal erlaubten Armlast wird keine
Warnung ausgegeben. Wenden Sie sich zur Durchfiihrung weiterer Analysen bei
Uberlastungen und speziellen Anwendungen an ABB.

42
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1 Beschreibung

1.5.2 Lastdiagramme

1.5.2 Lastdiagramme

IRB 4600 - 60/2.05

1,00
09 — —
0,80
i 10 kg
0,70
0,60
_ 0507 20 kg
\gé/ L
N L
0,40 | ——
[ 30 kg
’ |
~ 50kg
020 - 60kg
0,10 |
- 65k
0700 PSS R | R RN B
0,00 0,0 0,20 0,30 040 0,50 0,60 0,70

L (m)

xx0800000448

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.5.2 Lastdiagramme
Fortsetzung

IRB 4600 - 60/2.05 ,,Vertikales Handgelenk* (x-10°)

0,0

0,2

0,6

0,8

xx0900000070

L (m)
0,0 0,2 04 0,6 0,8
70 kg
65 kg
e |
J 45kg
30kg
I

Bei Handgelenk unten (02 Abweichung von der Vertikalen)

Beschreibung
Max. Last 73 kg
Zax. 0,216 m
Liax. 0,028 m

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.5.2 Lastdiagramme

Fortsetzung
IRB 4600 - 45/2.05
0,80
0,70
S

i 10 kg
0,60
0,50

= —
N 0,40 T Yok
\\

0,30 .

I 30 kg

. ™~

:_\
020 ——— 40kg -

1 45kg
0,10 I
0,00

0,00 0,10 0,20 0,30 0,40 0,50 0,60
L (m)

xx0900000069

Lastdiagramm fiir ,,Vertikales Handgelenk* ist nicht auf IRB 4600-45/2.05 anwendbar.

Das oben dargestellte Lastdiagramm ist auch fir ,Vertikales Handgelenk*
anwendbar, keine weitere Last zulassig.

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.5.2 Lastdiagramme
Fortsetzung

IRB 4600 - 40/2.55

1,20,

1,101 —

1,001

0,90

0,801

0,70——

Z (m)

0,601 10kg

0,50/

0,405
i 20kg\\

-~ 30kg
0.201 40kg

0,30}

I

0,10+

0,00 b
0,00 0,10 0,20 0,30 0,40 0,50 0,60 0,70 0,80
L (m)

xx0800000447

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.5.2 Lastdiagramme
Fortsetzung

IRB 4600 - 40/2.55 ,,Vertikales Handgelenk” (£-10°)

L (m)
0,0 0,2 0,4 0,6 0,8 1,0 1,2 1,4
00 T T T T T T

45 kg

I |
0,2 jﬁ 40 kg /

[

30kg

|
04 - 20kg

0,6-
E | / /

0,8

1,0

1,2

1,4

xx0900000068

Bei Handgelenk unten (02 Abweichung von der Vertikalen)

Beschreibung

Max. Last 47 kg
Zmax. 0,157 m
Lmax. 0,044 m

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.5.2 Lastdiagramme
Fortsetzung

IRB 4600 - 20/2.50
0,50

0,40

5kg

0,30

< 0,20 10 kg
N
15kg _|
\
0,10
20 kg -
0,00 :
0,00 0,10 0,20 0,30
L (m)

xx0900000071

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.5.2 Lastdiagramme
Fortsetzung

IRB 4600 - 20/2.50 ,,Vertikales Handgelenk” (£-10°)
L (m)

0,0 0,1 0,2 0,3 04 0,5 0,6
0,0

23kg

J 20 kg

0,2

5kg

0,4

0,6

xx0900000067

Bei Handgelenk unten (02 Abweichung von der Vertikalen)

Beschreibung
Max. Last 23 kg

Zax. 0,1m
Lmax. 0,06 m

Produktspezifikation - IRB 4600
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1 Beschreibung

1.5.3 Maximale(s) Last und Tragheitsmoment bei voller und eingeschrénkter Bewegung (Vertikales
Handgelenk) von Achse 5

1.5.3 Maximale(s) Last und Tragheitsmoment bei voller und eingeschréankter
Bewegung (Vertikales Handgelenk) von Achse 5

Information

ﬂ Hinweis

Die Gesamtlast wird in folgenden MaBeinheiten angegeben: Masse in kg,
Schwerpunkt (Z und L) in Meter und Tragheitsmoment (J o, J o, J ;) in kgm 2,
L=sqr(x 2 +y 2), siehe Abbildung 18.

Volle Bewegung von Achse 5

Achse |Robotertyp Maximales Tragheitsmoment
5 60/2.05, 45/2.05 | Ja5 = Last x ((Z + 0,135)2 + L2) + max (Jox, Joy) < 30 kgm?
40/2.55 Ja5 = Last x ((Z + 0,135)2 + L2) + max (Jox, Joy) < 20 kgm?
20/2.50 Ja5 = Last x ((Z + 0,085)2 + L2) + max (Jox, Joy) < 2 kgm?
6 60/2.05, 45/2.05 | Ja6 = Last x L2 + Jgz < 20 kgm?
40/2.55 Jab = Last x L2 + Jgz < 15 kgm?2
20/2.50 Ja6 = Last x L2 + Jyz < 1 kgm?

\
/\ z
Y
X (A)
xx0800000458
Pos. Beschreibung
A Schwerpunkt

Beschreibung

Joxs Joys Joz Maximales Tragheitsmoment um x-, y- und z-Achse am
Schwerpunkt.

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.5.3 Maximale(s) Last und Tragheitsmoment bei voller und eingeschrénkter Bewegung (Vertikales
Handgelenk) von Achse 5

Fortsetzung
Eingeschrankte Achse 5, Vertikales Handgelenk
Achse |Robotertyp Maximales Tragheitsmoment
5 60/2.05, 45/2.05 | Ja5 = Last x ((Z + 0,135)2 + L2) + max (Joy, Joy) < 30 kgm?
40/2.55 Ja5 = Last x ((Z + 0,135)2 + L2) + max (Joy, Joy) < 20 kgm?
20/2.50 Ja5 = Last x ((Z + 0,085)2 + L2) + max (Joy, Joy) < 2 kgm?
6 60/2.05, 45/2.05 |Ja6 = Last x L2 + Jyz < 20 kgm?2
40/2.55 Jab = Last x L2 + Jg; < 15 kgm?
20/2.50 Ja6 = Last x L2 + Jgz < 1 kgm?
(A)
Y
Z
xx0800000459
Pos. Beschreibung
A Schwerpunkt
Beschreibung
Joxs Joys Joz Maximales Tragheitsmoment um x-, y- und z-Achse am
Schwerpunkt.
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1 Beschreibung

1.5.4 Handgelenk-Drehmoment

1.5.4 Handgelenk-Drehmoment

Maximales Drehmoment aufgrund von Nutzlast
In der folgenden Tabelle wird das maximal zuldssige Anzugsdrehmoment aufgrund
von Nutzlast angegeben:

ﬂ Hinweis

Die Handgelenk-Drehmomentwerte dienen nur als Referenz und diirfen nicht
zum Berechnen des zuldssigen Last-Offsets (Position des Schwerpunkts) im
Lastdiagramm verwendet werden, da sie auBerdem durch das Drehmoment der
Hauptachsen sowie durch dynamische Lasten eingeschrankt werden. Darliber
hinaus wirken sich Armlasten auf das zulassige Lastdiagramm aus. Verwenden
Sie zum Ermitteln der absoluten Grenzwerte des Lastdiagramms das
RobotStudio-Add-in RobotLoad.

Robotertyp Max. Handgelenk- |Max. Handgelenk- |Max. Drehmoment
Drehmoment Achse | Drehmoment Achse | gliltig bei Last
4und 5 6

IRB 4600 - 60/2.05 200 Nm 105 Nm 60 kg

IRB 4600 - 45/2.05 145 Nm 77 Nm 45 kg

IRB 4600 - 40/2.55 132 Nm 68 Nm 40 kg

IRB 4600 - 20/2.50 37 Nm 15 Nm 20 kg

52 Produktspezifikation - IRB 4600

3HAC032885-003 Revision: AF
© Copyright 2009-2023 ABB. Alle Rechte vorbehalten.



1 Beschreibung

1.5.5 Maximale TCP-Beschleunigung

1.5.5 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 fur bestimmte Werte im einzigartigen Kundenzyklus oder fir Roboter,

die in der nachfolgenden Tabelle nicht aufgefiihrt sind, die Verwendung von

RobotStudio.

Maximale kartesische Gestaltungsbeschleunigung fiir nominale Lasten

Robotertyp

E-Stopp

Maximale Beschleunigun
nominaler Last COG [m/s

bei
g]

Gesteuerte Bewegung

Maximale Beschleunigung bei nomi-
]

naler Last COG [m/s

IRB 4600 - 60/2.05 |69

35

IRB 4600 - 40/2.55|77

49

IRB 4600 - 20/2.50 |96

65

H Hinweis

Beschleunigungsebenen fir 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

1.6.1 Informationen zum Anbringen von Zusatzausriistung

1.6 Anbringen von Zusatzausristung

1.6.1 Informationen zum Anbringen von Zusatzausriistung

Allgemeines
Am Handgelenk, Oberarmgehéduse und Rahmen kénnen Zusatzlasten montiert
werden. Definitionen der Lastbereiche und zulédssige Lasten sind in Abbildung
1.6.1 aufgefiihrt. Der Schwerpunkt einer zuséatzlichen Last muss innerhalb der
markierten Lastbereiche liegen. Der Roboter ist mit Bohrungen zur Montage von
Zusatzausrustung versehen. (Siehe die Angaben in Befestigungslécher fiir
Zusatzausristung auf Seite 55.)

150_250 250_ 200
300
=} o =}
=} b3 o
(g é\a < < N
NA
é 300
| 380
"4 ° g
o [ap]
(s2)
xx0800000434
Lastbereiche Max. Last
Roboter A B c A+C D
IRB 4600 - 60/2.05 15 kg 5 kg? 15 kg 15 kg 35 kg
IRB 4600 - 45/2.05 15 kg 5 kgP 15 kg 15 kg 35 kg

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.6.1 Informationen zum Anbringen von Zusatzausriistung

Fortsetzung
Lastbereiche Max. Last
Roboter A B c A+C D
IRB 4600 - 40/2.55 15 kg 5 kg® 15 kg 15 kg 35 kg
IRB 4600 - 20/2.50 10 kg 1 kg 10 kg 10 kg 35 kg
a. Nutzlast + B max 60 kg
b. Nutzlast + B max 45 kg
c. Nutzlast + B max 40 kg
Befestigungsldcher fiir Zusatzausriistung
220 125 75
4x M8V 16

65 (3x M8T 16)

190

xx0800000412

| 80

190

3x M8 16
|9 04 J
130
D
65 3x M8716
% 0,3
ML
&3
Q
o —

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.6.1 Informationen zum Anbringen von Zusatzausriistung
Fortsetzung

xx0800000419

216 (2x M8 16) _ 90 (3x M8 16)

xx0800000418

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.6.1 Informationen zum Anbringen von Zusatzausriistung
Fortsetzung

105 2x M8 \/ 8

xx0800000416

2
‘ wl] | g
@ & %
< 5 2
© B
) @ |
ol |

G-G

xx0800000417

og 0@,

]

xx0800000421

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.6.1 Informationen zum Anbringen von Zusatzausriistung
Fortsetzung

12,5

2x M6 12
M-M

xx0800000409

79 (2x M67 12)

xx0800000411

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.6.1 Informationen zum Anbringen von Zusatzausriistung

IRB 4600-40/2,55 und IRB 4600-20/2.50

110 3 ﬂ

55

(315 |

495

175

xx0800000423

IRB 460060(45)/2.05

6x M8 Through
vl

4x M8 Through
SR [e]o 03

210

495

|

175

xx0800000425

Fortsetzung
j———
A3
L7,
M
28 (2x M8)
20 (2x M8)
237 (2xM8)
A3

20 (2x M8)
237 (2xM8)

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.6.1 Informationen zum Anbringen von Zusatzausriistung
Fortsetzung
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1 Beschreibung

1.6.1 Informationen zum Anbringen von Zusatzausriistung
Fortsetzung

IRB 4600-60/2.05, IRB4600-45/2.05 und IRB 4600-40/2.55

A
A g
| |—
[3e3
8 2
oQ < .
0w ?° %
N C() -t b — —
~ (o]
1] 1
O m)]
_;7
— | O f—

xx0800000450

Giite der Befestigungen

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

1.7.1 Einfiihrung in Wartung und Fehlerbehebung

1.7 Wartung und Fehlerbehebung

1.7.1 Einfuhrung in Wartung und Fehlerbehebung

Allgemeines
Der Roboter benétigt bei Betrieb nur ein Minimum an Wartung. Er wurde so
konstruiert, dass die Wartung so einfach wie mdéglich ist:
- Es werden wartungsfreie AC-Motoren 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 von der Verwendung des Roboters ab. Die
erforderlichen WartungsmaBnahmen hangen auch von den gewéhlten Optionen
ab. Genauere Informationen zu Wartungsarbeiten finden Sie im Kapitel Wartung
im Produkthandbuch.
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1 Beschreibung

1.8.1 Einfuhrung in die Roboterbewegung

1.8 Roboterbewegung

1.8.1 Einfuhrung in die Roboterbewegung

IRB 4600

Achse |Art der Bewegung |Bewegungsbereich

1 Rotationsbewegung |+ 180° bis - 180°

2 Armbewegung +150° bis -90°

3 Armbewegung +75° bis -180°

4 Rotationsbewegung | +400° bis -400° Standard

+201 Umdr.2 bis -201 Umdr. max.©

ol

Neigebewegung  |+120° bis -125°P

6 Drehbewegung +400° bis -400° Standard
+241 Umdr.2 bis -241 ¢ Umdr. max.4

a. Umdr. = Umdrehungen.

b. IRB 4600-20/2.50, +120° bis -120°.

c. Gultig fur IRB 4600-20/2.50 + 183 bis - 183 Rev.

b. Der Standardarbeitsbereich fiir die Achsen 4 und 6 kann durch eine Anderung
der Parameterwerte in der Software erweitert werden. Die Option 610-1

sindependent axis“ kann zum Zuriicksetzen des Umdrehungsz&hlers nach dem
Drehen der Achse verwendet werden (Achse muss nicht ,,zuriickgedreht” werden).

ﬂ Hinweis

Wenn Achse 1 im Bereich —100° bis —180 ° liegt und Achse 2 an eine
Riickwarts-Position von mehr als +115° verschoben wird, tritt eine Kollision mit
der Luftventilation auf, die bei Foundry Prime-Robotern am Sockel angebracht
ist.

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.8.1 Einfiihrung in die Roboterbewegung
Fortsetzung

Arbeitsbereich, Bodenmontage

>
w
C D
E F
xx0900000119
Variante Position A | Position B | Position C | Position D | Position E | Position F

IRB 4600-60/2.05 2371 mm |[1260 mm |1028 mm |593 mm 1701 mm |2051 mm
IRB 4600-45/2.05 2371 mm |[1260 mm |1028 mm |593 mm |[1701 mm |2051 mm
IRB 4600-40/2.55 2872 mm [1735mm 1393 mm [680 mm |2202 mm |2552 mm
IRB 4600-20/2.50 2833 mm |[1696 mm |[1361 mm |[665 mm |2163 mm |2513 mm
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1 Beschreibung

1.8.2 Leistung gemaB ISO 9283

1.8.2 Leistung gemaB ISO 9283

Allgemeines
Bei maximaler Nennlast, maximalem Versatz und einer Geschwindigkeit von 1,6
m/s auf der schiefen ISO-Testebene, 1-m-Kubus mit allen sechs Achsen in
Bewegung. Die Werte in der nachfolgenden Tabelle sind das durchschnittliche
Ergebnis der Messungen bei einer kleine Anzahl von Robotern. Das Ergebnis kann
abhangig von der Position des Roboters im Arbeitsbereich, der Geschwindigkeit,
der Armkonfiguration, der Richtung, aus der sich der Position genahert wird, und
der Laderichtung des Armsystems abweichen. Spiel in den Getrieben wirkt sich
auch auf das Ergebnis aus.
Die Werte fiir AP, RP, AT und RT werden gemaB der folgenden Abbildung
gemessen.
(B) z
RP
Z
A
AP A
X
Y
xx0800000424
Pos. Beschreibung Pos. Beschreibung
A Programmierte Position E Programmierte Bahn
B Mittlere Position bei Program-| D Tatséchlicher Pfad bei Programmaus-
mausflihrung fihrung
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
Beschreibung IRB 4600
- 60/2.05 -45/2.05 - 40/2.55 - 20/2.50
Positionswiederholgenauigkeit, RP |0.06 0.05 0.06 0.05
(in mm)
Positionsgenauigkeit, AP2 (mm) |0.02 0.02 0.02 0.03
Lineare Bahnwiederholbarkeit RT |0.09 0.13 0.28 0.17
b (mm)
Lineare Bahngenauigkeit AT P 0.74 0.48 0.57 0.93
(mm)
Positionsstabilisierungszeit (PSt) [0,10 0.13 0.40 0.19
bei einer Abweichung von héchs-
tens 0,4 mm (s)
Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.8.2 Leistung gemaB ISO 9283

Fortsetzung

a. AP ist gemaB dem oben beschriebenen ISO-Test die Differenz zwischen der
erreichten Position (in der Zelle manuell ge&dnderte Position) und der wéhrend der
Programmabarbeitung erzielten Durchschnittsposition

b. Die Werte fur RT und AT werden bei einer Geschwindigkeit von 250 mm/s
Die obigen Werte sind die durchschnittlichen Testwerte fur eine Reihe von Robotern.
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1 Beschreibung

1.8.3 Geschwindigkeit

1.8.3 Geschwindigkeit

Maximale Achsgeschwindigkeit

Robotertyp Achse 1 |Achse 2 |Achse 3 |[Achse 4 |Achse 5 |Achse 6
IRB 4600 - 60/2.05 175 °/s |175°/s |175°/s |250 °/s |250 °/s |360 °/s
IRB 4600 - 45/2.05 175 °/s |175°/s |175°/s |250 °/s |250 °/s |360 °/s
IRB 4600 - 40/2.55 175 °/s |175°/s |175°/s |250 °/s |250 °/s |360 °/s
IRB 4600 - 20/2.50 175 °/s |175°/s |175°/s |360 °/s |360 °/s |500 °/s

Es gibt eine Uberwachungsfunktion, um Uberhitzung in Anwendungen mit intensiven
und haufigen Bewegungen zu verhindern.
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1 Beschreibung

1.8.4 Bremswege und Bremszeiten von Robotern

1.8.4 Bremswege und Bremszeiten von Robotern

Einleitung
Die Bremswege und -zeiten fiir Stopps der Kategorie 0 und 1, die fiir EN ISO
10218-1 Annex B erforderlich sind, sind in Product specification - Robot stopping
distances according to ISO 10218-1 (3HAC048645--001) aufgelistet.
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1 Beschreibung

1.9 Liftereinheit fiir Motor Achse 1-2

1.9 Liuftereinheit fir Motor Achse 1-2

Option 87-1, 88-1
Sie dienen zur Vermeidung einer Uberhitzung von Motoren und Getrieben in
Anwendungen mit intensiver Bewegung (hohe Durchschnittsgeschwindigkeit
und/oder hohes durchschnittliches Drehmoment und/oder kurze Wartezeit) von
Achse 1 und/oder Achse 2.

Giltige Schutzart fir Liftereinheit ist IP54.

Zur Bestimmung des Einsatzes von Liiftern an den Motoren von Achse 1 oder/und
Achse 2 verwenden Sie das ,,Gearbox Heat Prediction Tool” in RobotStudio.
Zuverlassige Fakten fiir die Entscheidung fiir oder gegen einen Lifter erhalten Sie
durch Angabe der Umgebungstemperatur fiir einen bestimmten Zyklus. Wenden
Sie sich an die ABB-Niederlassung vor Ort.
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1 Beschreibung

1.10.1 Kundenanschliisse am Roboter

1.10 Anwenderanschliisse

1.10.1 Kundenanschliisse am Roboter

Positionen der anwenderspezifischen Anschliisse
Fir den Anschluss zusatzlicher Ausriistung am Roboter sind Kabel und
Luftschlauch in der Verkabelung des Roboters integriert, zudem kénnen am
vorderen Teil des Oberarms zwei UTOW71210SHO06 und ein
UTOW?71626SHO06-Steckverbinder vorhanden sein.

ﬂ Hinweis

Der maximale Ableitstrom fiir die angeschlossene Ausriistung darf 10 mA nicht
Uberschreiten.

Die anwenderspezifischen Anschliisse befinden sich wie in folgender Abbildung
gezeigt am Roboter.

Anwenderspezifische Anschliisse am Oberarm mit Signallampe
Die nachstehende Abbildung zeigt die anwenderspezifischen Anschliisse am
Oberarm einschlieBlich der optionalen Signallampe, die am Armgehéause befestigt
werden kann.

Xxx2000001660

A R2.PROCH1
Luft M16x1,5
(24° Konusdichtung)

B R2.ETHERNET!

C R2.CP oder R2.CBUS
D R2.CS oder R2.CP/CS
E Signallampe

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.10.1 Kundenanschliisse am Roboter
Fortsetzung

‘- ‘R3.H1 +, R3.H2 - (Innen im Armgehéause, nicht abgebildet)
i

Verwenden Sie einen geraden Ethernet-Anschluss. Bei der Verwendung eines winkligen Anschlusses
besteht ein Kollisionsrisiko mit R2.CP, R2.CBUS, R2.CS oder R2.CP/CS.

Anwenderanschliisse Sockel

xx2000001636

A R1.CP/CS

B R1.PROC1 (Air M16x1,5)
Cc R1.ETHERNET

D R1.SMB

Anwenderanschliisse Sockel mit 7. Achse

xx2000001637

A R1.CP/CS

B R1.PROC1 (Air M16x1,5)
Cc R1.ETHERNET

D R1.SMB

E R2.FB7

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.10.1 Kundenanschliisse am Roboter

Fortsetzung

Verbindungen fiir zusétzliche Ausriistung

Anschliisse an:

« Der Luftschlauch (3/8") befinden sich am vorderen Teil des Oberarms und
am Sockel. Max. 8 bar. Innendurchmesser des Schlauchs: 9.5 mm.

Anzahl Signale, zeigt die anwenderspezifischen Anschliisse, Option Parallel&Air
(803-1):
« 23 (50V, 0.5A)

*+ 9(300V,2A). 8 mit Doppelcrimp in R1.CP/CS, und auf eines kann nur im
Robotersockel zugegriffen werden.

« 1 Schutzerde

Anzahl Signale, zeigt die anwenderspezifische Anschlussoption Ethernet,
Parallel&Air (803-2) und DeviceNet, Parallel&Air (803-3):

- 8(50V,05A)
- 3(300V,2A)

» 2 DeviceNet

* 4 EtherNet

« 1 Schutzerde

Anzahl Signale, zeigt die anwenderspezifische Anschlussoption Profibus,
Parallel&Air (803-4):

- 8(50V,0,5A)
e 2(300V,2A)

+ 2 Profibus

» 1 Schutzerde

Anschlusssatze

Um Strom- und Signalleiter an die Steckverbinder des Robotersockels/Oberarms
anzuschlieBen, werden die folgenden Teile empfohlen:

Anschluss- |Anschluss Art.-Nr. Inhalt
satz
PROC1am |R1.CP/CS 3HAC16667-1 + Buchsen fiir den Kabelquerschnitt
Sockel 0,14-2,5 mm?
* Abdeckung Foundry
« Rahmenhaube mit Scharnier
« Mehrfachanschluss, Buchse
Anschlussset |R1.ETHER- |3HAC033181-001 *  Schlauchkupplung
am Sockel NET « M12-Steckerverbinder
R2.CP/R2.CS |R2.CP/R2.CS |3HAC025396-001 - Stifte fir Kabelbereich 0,21 - 0,93
mm
« Flaschenférmiger Schrumpf-
schlauch
»  Winkliger Schrumpfschlauch
« Schlauchkupplung

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.10.1 Kundenanschliisse am Roboter

Fortsetzung

Anschluss- |Anschluss Art.-Nr. Inhalt
satz
Anschlusssatz| R2.ETHER- | 3HAC070439-001 +  Stifte fiir Kabelbereich 0,21 - 0,93
Oberarm NET mm

« Flaschenférmiger Schrumpf-

schlauch
« Winkliger Schrumpfschlauch

Stromversorgungsanschliisse am Roboter

Signalname |Anwenderan- |Anwenderkontakt Anwenderkontakt am Roboterso-
schliisse Steue- am Oberarm, R2 |ckel
rung (Das Kabel zwischen Roboter und
Steuerung ist im Lieferumfang nicht
enthalten.)
CPA XP6.1 R2.CP.A R1.CP/CS.d1
CPB XP6.2 R2.CP.B R1.CP/CS.d6
CPC XP6.3 R2.CP.C R1.CP/CS.d3
CPD XP6.4 R2.CP.D R1.CP/CS.d4
CPE XP6.1 R2.CP.E R1.CP/CS.d1
CPF XP6.2 R2.CP.F R1.CP/CS.d6
CPG - R2.CP.G (Erde) |-
CPH - R2.CP.H R1.CP/CS.d7
CPJ XP6.3 R2.CP.J R1.CP/CS.d3
CPK XP6.4 R2.CP.K R1.CP/CS.d4

Signalanschluss am Roboter

Signalname |Anwenderan- |Anwenderkontakt Anwenderkontaktam Robotersockel
schliisse Steue- am Oberarm, R2 |(Kabel zwischen Roboter und
rung Steuerung wird nicht mitgeliefert)

CSA XP5.1.1 R2.CS.A R1.CP/CS.b1

CSB XP5.1.2 R2.CS.B R1.CP/CS.b2

CSC XP5.2.1 R2.CS.C R1.CP/CS.b3

CSsD XP5.2.2 R2.CS.D R1.CP/CS.b4

CSE XP5.2.3 R2.CS.E R1.CP/CS.b5

CSF XP5.2.4 R2.CS.F R1.CP/CS.b6

CSG XP5.1.9 R2.CS.G R1.CP/CS.b7

CSH XP5.1.10 R2.CS.H R1.CP/CS.b8

csJ XP5.1.11 R2.CS.J R1.CP/CS.b9

CSK XP5.1.12 R2.CS.K R1.CP/CS.b10

CSL XP5.1.3 R2.CS.L R1.CP/CS.b11

CSM XP5.1.4 R2.CS.M R1.CP/CS.b12

CSN XP5.1.5 R2.CS.N R1.CP/CS.b13

CSP XP5.1.6 R2.CS.P R1.CP/CS.b14

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.10.1 Kundenanschliisse am Roboter

Fortsetzung
Signalname |Anwenderan- |Anwenderkontakt Anwenderkontaktam Robotersockel
schliisse Steue- am Oberarm, R2 |(Kabel zwischen Roboter und
rung Steuerung wird nicht mitgeliefert)
CSR XP5.3.1 R2.CS.R R1.CP/CS.b15
CSS XP5.3.2 R2.CS.S R1.CP/CS.b16
CsT XP5.3.3 R2.CS.T R1.CP/CS.b18
Csu XP5.3.4 R2.CS.U R1.CP/CS.b19
Csv XP5.3.5 R2.CS.V R1.CP/CS.b20
CSw XP5.3.6 R2.CS.W R1.CP/CS.b21
CSX XP5.2.9 R2.CS.X R1.CP/CS.b22
Ccsy XP5.2.10 R2.CS.Y R1.CP/CS.b23
Ccsz XP5.2.11 R2.CS.Z R1.CP/CS.b24
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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 4600 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)
435-87 IRB 4600 60/2.05
435-85 IRB 4600 45/2.05
435-86 IRB 4600 40/2.55
435-94 IRB 4600 20/2.50
Manipulatorfarbe
Option Farbe RAL-Code!
209-1 ABB Orange Standard NCS 2070-Y60R
Standardfarbe mit Schutzoption 287-3 Foundry
Plus
209-2 ABB WeiB, Standard RAL 9003
209-196 ABB Grau, Standard NCS 4001-R59B
Standardfarbe mit Schutzoption 287-6 Foundry
Prime
209-202 ABB Graphite White, Standard RAL 7035
Standardfarbe mit Schutzoption 287-4 Standard
209 Der RAL-Code sollte angegeben werden (ABB
Nicht-Standardfarben)

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

ﬂ Hinweis

Beachten Sie, dass die Lieferzeit fiir lackierte Ersatzteile bei ABB
Nicht-Standardfarben langer ist.

Schutzarttypen

Fortsetzung auf nédchster Seite

Option Schutzart Hinweis
287-4 Standard IP 67
287-3 Foundry Plus 2 |Siehe Schutzart Foundry Plus 2 auf Seite 11 fiir eine kom-

plette Beschreibung des Schutztyps Foundry Plus 2.
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2 Spezifikation der Varianten und Optionen

2.2 Manipulator
Fortsetzung

Option

Schutzart

Hinweis

287-6

Foundry Prime 2|Siehe Schutzart Foundry Prime 2 auf Seite 12 fiir eine

komplette Beschreibung des Schutztyps Foundry Prime 2.
Nur fur die Roboterversionen IRB 4600-60/2.05erhaltlich.

Die folgenden Optionen kénnen NICHT zusammen mit
Option 287-6 ausgewahlt werden:
« 209-2 ABB WeiB3, Standard

- 209 RAL-Code

« 213-1 Sicherheitswarnleuchte

« 87-1 Liftereinheit fiir Motor Achse 1
- 88-1 Luftereinheit flir Motor Achse 2
* 429-1 Underwriters Laboratories

» 438-2 Standard + 12 Monate

« 438-4 Standard + 18 Monate

- 438-5 Standard + 24 Monate

e 438-6 Standard + 6 Monate

« 438-7 Standard + 30 Monate

» Arbeitsbereiche fiir Achsen 1 und 2 begrenzt, siehe
Option Foundry Prime begrenzt.

ﬂ Hinweis

Fir einen IRB 4600 mit GieBerei-Grundierungsschutz
(Foundry Prime) werden flr die hdngende Montage zusatz-
lich Ol und ein Erweiterungsbehélter benétigt. Fiir die
Standardausfiihrung und die Foundry Plus werden Zusatz-
teile und Ol fiir die hdngende Montage nicht benétigt.

Medien Kommunikation

Wenn 803-2, 803-3 oder 803-4 ausgewahlt sind, gibt es weniger
Anwenderanschliisse, siehe Anwenderanschliisse auf Seite 70.

Option Typ Beschreibung

803-1 Parallel- und Luftkom- |Umfasst Anwenderleistung CP und Anwendersignale
munikation CS sowie Luft.

803-2 Ethernet, Parallel- und |Umfasst CP, CS und PROFINET oder Ethernet/IP +
Luftkommunikation Luft.

803-3 DeviceNet, Parallel- Umfasst CP, CS und DeviceNet + Luft
und Luftkommunikation

803-4 PROFIBUS Umfasst CP, CS und PROFIBUS + Luft

Fortsetzung auf néchster Seite
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2.2 Manipulator
Fortsetzung

Anwenderanschluss.

xx1700002241

Druckluft M16x1,5 (24° Kegeldichtung)
R2.CP

R2.CS
R2.ETHERNET

OO0 |m| >

Steckverbindersatz

Der Satz besteht aus Steckverbindern, Stiften und Buchsen

Option Beschreibung
4311 Fir die Anschliisse am Oberarm.
239-1 Fir die Anschliisse am Sockel, wenn Verbindung mit dem Manipulator.

Sicherheitswarnleuchte

Option Beschreibung
213-1

Am Manipulator kann eine Sicherheitswarnleuchte mit Dauerlicht montiert
werden. Die Warnleuchte leuchtet im Betriebszustand MOTORS ON. Die Si-
cherheitswarnleuchte ist an einem Roboter mit UL/UR-Zulassung erforderlich.

Liftereinheit fiir Motor Achse 1 und 2

Sie dienen zur Vermeidung einer Uberhitzung von Motoren und Getrieben in
Anwendungen mit intensiver Bewegung (hohe Durchschnittsgeschwindigkeit
und/oder hohes durchschnittliches Drehmoment und/oder kurze Wartezeit) von
Achse 1 und Achse 2. IP54 wird fiir Liftereinheit verwendet.

Option Beschreibung

87-1 Liftereinheit fiir Motor Achse 1.

Fortsetzung auf nédchster Seite
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2 Spezifikation der Varianten und Optionen

2.2 Manipulator

Fortsetzung
Option Beschreibung
88-1 Laftereinheit fir Motor Achse 2.
Resolveranschluss Achse 7
Ein Anschluss am Sockel fiir Resolversignale fiir Achse 7
Option Beschreibung Bemerkungen
864-1 Am Sockel Zusammen mit erstem Zusatzantrieb verwendet,
Option 907-1.

Foundry Plus-Kabelschutz

Die Manipulatorkabel sind zusétzlich mit aluminiertem Leder vor Aluminiumspritzern,
Gussgraten und Spanen geschutzt, die bei der spanenden Bearbeitung erzeugt
werden.

Option |Typ Beschreibung
908-1 Foundry-Kabel- Fiir zuséatzlichen Schutz der Kabel.
schutz Erfordert die Option 287-3 Foundry Plus.
Montage position
Option |Beschreibung Bemerkungen

224-2 Hangende Montage- | Verfligbar und erforderlich fiir hAngende Montage des
position Manipulators mit Schutzart 287-6 Foundry Prime.

Die hangende Montage von Manipulatoren mit anderen
Schutzarten als Foundry Prime erfordert keine Option 224-
2.

Nicht zusammen mit Option 603-1 Absolute Accuracy.

ﬂ Hinweis

Manipulatoren mit Schutzart 287-6 Foundry Prime, die fiir die Bodenmontage
geliefert wurden, muss die Option hinzugefiigt werden, bevor die Montageposition
in hdngende Montage geandert wird.

Option 287-6 Foundry Prime muss gewahlt werden fiir die Auswahl der Option
224-2.

Siehe Erweiterungsbehdilter fiir einen hdngend montierten Manipulator auf Seite 28
flr weitere Angaben zur hdngenden Montageposition.

Electronic Position Switches (EPS)

Electronic Position Switches(EPS) sind zusétzliche Sicherheitscomputer in der
Steuerung, die den Zweck haben, die Position der Roboterachsen mit sicheren
Ausgangssignalen anzugeben. Die Ausgangssignale sind Ublicherweise mit dem
Zellsicherheitsschaltkreis und/oder einer Sicherheits-SPS verbunden, die fiir den
Anschluss der Roboterzelle zustandig ist, um beispielsweise zu verhindern, dass
Roboter und Bediener gleichzeitig denselben Arbeitsbereich betreten. Siehe
Anwendungshandbuch - Elektronische Positionsschalter.

Fortsetzung auf néchster Seite
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2 Spezifikation der Varianten und Optionen

2.2 Manipulator
Fortsetzung

Begrenzung des Arbeitsbereichs Achse 1

Der Arbeitsbereich von Achse 1 kann begrenzt werden zwischen +129° und +16,5°
in Schritten von 22,5°.

Option Beschreibung

28-1 Achse 1|Zwei Anschlage fiir die Begrenzung des Arbeitsbereichs. Die Anschlage
kénnen entsprechend dem Beispiel in der Abbildung montiert werden.

xx0800000410

Pos. Beschreibung

Beweglicher mechanischer Anschlag. Begrenzt auf -129°

Beweglicher mechanischer Anschlag. Begrenzt auf +16,5°

Beweglicher mechanischer Anschlag. Begrenzt auf -16,5°

Fortsetzung auf nédchster Seite
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2 Spezifikation der Varianten und Optionen

Sachmaéngelhaftung

2.2 Manipulator
Fortsetzung

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
gemaB den Handbiichern erforderlich, die von ABB ausgeflihrt werden muss. Wenn
der Kunde dies verweigert, kbnnen im ABB Ability Service Condition Monitoring
& Diagnostics keine Daten fiir 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 Aligemeinen
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.
438-2 Standardsachmaéngel- |Erweiterte Standardsachméngelhaftung mit zusétzlichen
haftung + 12 Monate |12 Monaten ab Ablaufdatum der Standardsachméngel-
haftung. Es gelten die Sachmé&ngelhaftungvorschriften.
Wenden Sie sich bei anderen Anforderungen an den
Kundendienst.
438-4 Standardsachméngel- |Erweiterte Standardsachméangelhaftung mit zusétzlichen
haftung + 18 Monate |18 Monaten ab Ablaufdatum der Standardsachméngel-
haftung. Es gelten die Sachméngelhaftungsvorschriften.
Wenden Sie sich bei anderen Anforderungen an den
Kundendienst.
438-5 Standardsachméngel- |Erweiterte Standardsachméangelhaftung mit zusétzlichen
haftung + 24 Monate |24 Monaten ab Ablaufdatum der Standardsachméangel-
haftung. Es gelten die Sachméangelhaftungvorschriften.
Wenden Sie sich bei anderen Anforderungen an den
Kundendienst.
438-6 Standardsachméngel- | Erweiterte Standardsachméngelhaftung mit zusétzlichen
haftung + 6 Monate 6 Monaten ab Ablaufdatum der Standardsachméangelhaf-
tung. Es gelten die Sachméngelhaftungvorschriften.
438-7 Standardsachmaéngel- |Erweiterte Standardsachméngelhaftung mit zuséatzlichen
haftung + 30 Monate |30 Monaten ab Ablaufdatum der Standardsachméngel-
haftung. Es gelten die Sachméngelhaftungvorschriften.

Fortsetzung auf néchster Seite
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2 Spezifikation der Varianten und Optionen

2.2 Manipulator
Fortsetzung

Option

Typ

Beschreibung

438-8

Bestandssachmangel-
haftung

Maximal 6 Monate verzégerte Standardsachméangelhaf-
tung, ab Versanddatum. Beachten Sie, dass keine An-
spriiche fiir Sachmangelhaftungsfille geltend gemacht
werden kdnnen, die vor dem Ende der Bestandssach-
méngelhaftung aufgetreten sind. Die Standardsachmén-
gelhaftung beginnt automatisch nach 6 Monaten ab dem
Versanddatum oder ab dem Aktivierungsdatum der
Standardsachméngelhaftung 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

Léange des Manipulatorkabels

Option Léange
210-2 7m
210-3 15m
210-4 22m
210-5 30m

Anwendungsschnittstelle Anschluss an

Option Name

Beschreibung

16-1 Schrank

Die Signale sind an 12-polige Schraubklemmen,

geschlossen.

Phoenix MSTB 2.5/12-ST-5,08, in der Steuerung an-

Anschluss fir Parallel-/CAN DeviceNet-Kommunikation
Die folgenden Informationen geben die Kabelldnge fir Parallel/ CAN
DeviceNet/Ethernet und PROFIBUS zur Verbindung zu Schrank und Manipulator

an.

Option Lénge
94-1/90-2/859-1/92-2 7m
94-2/90-3/859-2/92-3 15m
90-4/859-3/92-4 22m
94-4/90-5/859-4/92-5 30m
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2 Spezifikation der Varianten und Optionen

2.4 Prozess

2.4 Prozess

Process Module (Prozessmodul)

Option Typ Beschreibung

768-1 Empty Cabinet |Siehe Produktspezifikation - Steuerung IRC5 mit FlexPen-
(Leerer dant, Kapitel 2.2.1
Schrank), klein

768-2 Empty Cabinet |Siehe Produktspezifikation - Steuerung IRC5 mit FlexPen-
(Leerer dant, Kapitel 2.2.1
Schrank), groB

Installationssatz
Option Typ Beschreibung
715-1 Installationssatz| Siehe Produktspezifikation - Steuerung IRC5 mit FlexPen-

dant, Kapitel 2.2.1

WeldGuide IV

Weldguide IV bietet eine Tracking-Funktion durch Auslesen der wahren

Impedanzwerte nahe dem Lichtbogen bei 25 kHz. Danach wird der Roboter auf

die richtige Bahn geflihrt. Weldguide IV ist fur die Kontrolle von schwierigen

SchweiBnahtabweichungen infolge von Gusskomponenten oder anderen

Vorverarbeitungsproblemen konzipiert.

Option Typ Beschreibung

992-1 Basic Belegt einen Steckplatz und einen Ethernet-Port.
Fir die WeldGuide-Funktionen werden digitale E/A oder
AD-Kombi-E/A benétigt.
Erfordert die Optionen WG Sensor [994-1] oder [995-1]
und WeldGuide Multipass [815-2].
Nicht zusammen mit Option UL/CSA [429-1].

992-2 Advanced Enthélt alle Basic Funktionen und adaptives Fllen.
Diese Funktion erméglicht es dem Roboter, sich an die
Anderungen der Achsenbreite anzupassen. D. h., der
Pendelhub wird erhéht oder verringert und die Verfahr-
geschwindigkeit entsprechend angepasst.
Belegt einen Steckplatz und einen Ethernet-Port.
Fur die WeldGuide-Funktionen werden digitale E/A oder
AD-Kombi-E/A benétigt.
Erfordert die Optionen WG Sensor [994-1] oder [995-1]
und WeldGuide Multipass [815-2].
Nicht zusammen mit Option UL/CSA [429-1].

994-1 WG Solid core

sensor
995-1 WG Split core
sensor
84 Produktspezifikation - IRB 4600
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2 Spezifikation der Varianten und Optionen

2.5 Prozessausristung

2.5 Prozessausriistung

Brennerservice

Option Typ Beschreibung
1037-1 ABB TSC 2013 |ABB Torch Service Center. EinschlieBlich: Cleaner,
Cutter und BullsEye.
Belegt E/A-Signale Dig. 5In/20ut.
Erfordert die Option Base Dig. 16in/160ut [1541-1].
1037-5 BullsEye BullsEye, Standalone-Version
Erfordert die Optionen RW Arc [633-4] und BullsEye
[652-1] oder RW Cutting [951-1].
Brennerserviceoptionen
Option Typ Beschreibung
1038-1 Erweiterungssockel Erweiterungssockel fiir TSC/TC/BullsEye
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3 Zubehor
3.1 Einfiihrung in Zubehor

3 Zubehor

3.1 Einfuhrung in Zubehor

Allgemeines
Es ist ein breites Sortiment von speziell fiir den Manipulator konstruierten
Werkzeugen und Ausriistung erhéltlich.

Basic Software und Software-Optionen fiir Roboter und PC
Fir weitere Informationen siehe Produktspezifikation - IRC5-Steuerung .

Roboter-Peripheriegerate
« Verfahreinheit

» Motoreinheiten

» Positionierer
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