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Uberblick iiber diese Produktspezifikation

Uberblick iiber diese Produktspezifikation

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 6700 3HAC044266-003
Produkthandbuch - IRB 6700Inv / IRB 67001 3HAC058254-003
Revisionen
Revision Beschreibung

Erste Ausgabe

» Die Varianten IRB 6700-200/2.60 und IRB 6700-155/2.85 wurden
hinzugefigt.

« Geringfligige Korrekturen/Aktualisierungen

« DressPack & SpotPack aktualisiert

» Text fur Foundry Plus aktualisiert.

« Zwei Varianten hinzugefiigt, IRB 6700-300/2.70 und IRB 6700-
245/3.00.

» Geringfligige Korrekturen/Aktualisierung

Fortsetzung auf néchster Seite

Produktspezifikation - IRB 6700
3HAC044265-003 Revision: V
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Uberblick iiber diese Produktspezifikation

Fortsetzung

Fortsetzung auf nédchster Seite

Revision Beschreibung
D * AbsAcc-Daten hinzugefiigt
* Neue Lasten fir IRB 6700-300 und -245 hinzugefligt
» Werte fir die Leistungsaufnahme, Bremsen angezogen/gel6st
hinzugefiigt
* Anzugsdrehmoment wurde fiir den Roboter angepasst
« Die Verwendung von Fiihrungsstiften fiir den Robotersockel hinzu-
gefligt
» Aktualisierte Daten (1ISO, Gewicht) fiir IRB 6700-200 und IRB 6700-
155
E « Geringfligige Korrekturen/Aktualisierung
« Zeichnung fiir Standardwerkzeugflansch aktualisiert
+ Fuhrungsstifte flr Grundplatte in zweizylindrisch gedndert
F » Informationen zur Garantie fiir Oberarm-DressPack hinzugefiigt.
« Geringfligige Korrekturen/Aktualisierung
» Abschnitt ,,PunktschweiBschrank” aktualisiert.
G « Sachmangelhaftungsinformationen fiir DressPack aktualisiert.
+ Abmessungen (MaB D) fir Produkte -150/3.20 und -205/2.80 in
Tabelle Bohrungen zur Montage von Zusatzausriistung von 400
mm zu 500 mm geéndert.
« Abbildung in Abschnitt Befestigungsbohrungen, Robotersockel
hinsichtlich Fihrungsbohrungen aktualisiert.
» Abbildung bezlglich Zentrierdurchmesser auf Werkzeugflansch
wurde aktualisiert.
H Verdéffentlicht in Ausgabe R17.1. Die folgenden Uberholungen wurden in
dieser Aktualisierung vorgenommen:
« Abbildung fiir Werkzeugflansch, Standard aktualisiert.
« GroBe strukturelle Veranderung im Kapitel Spezifikation der Vari-
anten und Optionen.
« IRB 6700Inv hinzugefiigt.
» Einschrankung fiir das Lastdiagramm hinzugeftigt.
« Arbeitsbereiche Achsen 2 und 3 hinzugefigt.
J Veroffentlicht in Ausgabe R17.2. Die folgenden Uberholungen wurden in
dieser Aktualisierung vorgenommen:
« Aktualisierte Liste der geltenden Standards.
» Option 828-1, 828-2, 768-3 und782-1 I6schen, da diese alle ausge-
laufen sind.
+ 635-1,3,4,5 Option ausgelaufen und ersetzt mit 636-6.
« Typ HS und S nicht ausgelaufen.
o 782-7,796-1 ausgelaufen.
K Verbffentlicht in Ausgabe R18.1. Die folgenden Uberholungen wurden in
dieser Aktualisierung vorgenommen:
» Wasser- und Luftversorgungseinheit aktualisiert.
L Verbffentlicht in Ausgabe R18.2. Die folgenden Uberholungen wurden in
dieser Aktualisierung vorgenommen:
« Anwender-Signalkabelinformationen fiir Typ H/HSe Ethernet aktua-
lisiert.
M Verdffentlicht in Ausgabe 19B. Die folgenden Uberholungen wurden in

dieser Aktualisierung vorgenommen:
+ Geringflgige Korrekturen/Aktualisierungen

» Aktualisierte Informationen zu Absolute Accuracy.
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Uberblick iiber diese Produktspezifikation

Fortsetzung

Revision

Beschreibung

N

Verdffentlicht in Ausgabe 19C. Die folgenden Uberholungen wurden in
dieser Aktualisierung vorgenommen:
« Aktualisierte Beschreibung der Option des erweiterten Arbeitsbe-
reichs.

» Hinweis zur Notwendigkeit der Kalibrierung hinzugefiigt, wenn der
Roboter nicht am Boden montiert ist. Siehe Kalibriermethoden auf
Seite 33.

« Grafiken fiir DressPack aktualisiert. Siehe Schnittstellenbeschrei-
bungen flir DressPack auf Seite 127

Verdffentlicht in Ausgabe 20A. Die folgenden Uberholungen wurden in
dieser Aktualisierung vorgenommen:
« MB8-Kabelschuh Beschreibung zu DressPack-Abschnitt hinzugefiigt.

Veréffentlicht in Ausgabe 20C. Die folgenden Uberholungen wurden in
dieser Aktualisierung vorgenommen:
» Geringfligige Anderungen im DressPack-Abschnitt.

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

Veréffentlicht in Ausgabe 21A. Die folgenden Uberholungen wurden in
dieser Aktualisierung vorgenommen:
« Geringfligige Anderungen

Veroffentlicht in Ausgabe 21C. Die folgenden Uberholungen wurden in
dieser Aktualisierung vorgenommen:
« Text zur Gite der Befestigung geéndert.

» Achsenauflésung entfernt.

« Aktualisierung der Informationen zur Option Erweiterter Arbeitsbe-
reich.

« Optionen wurde entfernt (SpotPack wurde vom Markt genommen)
782-13 Bosch MFDC ProfiNet, 858-1 Bosch Adaptive control, 788-
1 Forced air cooling, 789-1 Earth fault protection unit, 790-1 Con-
tactor for weld power, 791-1 Weld power cable, 7 m, 791-2 Weld
power cable, 15 m, 809-1 process cable to stationary gun, 7 m,
809-2 process cable to stationary gun, 15 m, 792-1 Type S, 792-2
Type HS, 793-1 Second water return, 797-1 7m, 797-2 15m, 797-3
22m, 797-4 30m.

Veréffentlicht in Revision 21D. Die folgenden Aktualisierungen wurden
in dieser Revision vorgenommen:
« Der verfligbare Typ fiir DressPack Typ H/HS/HSe und Typ Se
wurde aktualisiert.

Veréffentlicht in Revision 23C. Die folgenden Aktualisierungen wurden
in dieser Revision vorgenommen:

« RAL-Code in der Manipulatorfarbeinfiihnrung hinzugefiigt.

« Aktualisierte Informationen zur Stabilisierungszeit der Pose.

« Korrekturen an den DressPack-Verbindungssétzen, siehe Steck-
verbindersétze auf Seite 155.
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1 Beschreibung

1.1.1 Einleitung

1 Beschreibung

1.1 Struktur

1.1.1 Einleitung

Allgemeines

Der IRB 6700 ist die siebte Generation von ABB Robotics-Industrierobotern mit
hoher Nutzlast und starker Leistung. Er baut auf der renommierten Serie IRB 6640
auf, Ubertrifft diese jedoch noch durch einen groBflachigen Arbeitsbereich, ein
hohes Handgelenk-Anzugsdrehmoment, einen wartungsfreundlichem modularen
Aufbau und der fir ABB-Roboter charakteristischen umfassenden Einsatzfahigkeit.
Mit Fokus auf eine hohe Produktionskapazitét, kompaktes Design, geringes Gewicht,
einfache Wartung und niedrige Instandhaltungskosten ist der IRB 6700 der ideale
Roboter fiir Einsatze in unterschiedlichen Industriesegmenten.

Typische Bereiche sind beispielsweise Materialhandhabung, Maschinenbedienung,
PunktschweiBen.

Software-Produktpalette

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

Optionen

Es gibt eine Vielzahl von Prozessoptionen fiir das PunktschweiBen und die
Materialhandhabung, die in den Roboter integriert sind. Eine vollstandige
Beschreibung der Prozessoptionen fiir das PunktschweiB3en finden Sie in der
DressPack auf Seite 117.

Betriebssystem

Der Roboter ist mit der IRC5 -Steuerung und der RobotWare-Steuersoftware
ausgestattet. RobotWare unterstiitzt simtliche Aspekte des Robotersystems, wie
beispielsweise die Bewegungssteuerung, die Entwicklung und die Ausfiihrung von
Anwendungsprogrammen, den Datenaustausch usw., siehe
Produktspezifikation - IRC5-Steuerung.

Sicherheit
Die Sicherheitsnormen gelten fiir den gesamten Roboter, den Manipulator und die
Steuerung.
Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.1.1 Einleitung
Fortsetzung

Zusitzliche Funktionalitat

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

Schutzart Foundry Plus 2

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

Zu den typischen Anwendungen zdhlen 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
Uber einem Grundanstrich zum Korrosionsschutz. Um den Korrosionsschutz noch
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 Umstéanden wird empfohlen, der Flissigkeit
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
» Bewéhrte Steckverbinder

» Nickelbeschichteter Werkzeugflansch

» Rostschutz an Schrauben, Unterlegscheiben und unlackierten/bearbeiteten
Flachen

« Erweitertes Service- und Wartungsprogramm

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.1.1 Einleitung
Fortsetzung

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.

Verfugbare Robotervarianten
Die Option Foundry Plus 2 ist méglicherweise nicht fiir alle Robotervarianten
erhéltlich.

Informationen zu Roboterversionen und andere Optionen, die nicht gemeinsam
mit Foundry Plus 2 ausgewahlt werden kénnen, finden Sie im Spezifikation der
Varianten und Optionen auf Seite 161.

Roboterachsen
xx1300000244
Pos. Beschreibung Pos. Beschreibung
A Achse 1 B Achse 2
Achse 3 D Achse 4
E Achse 5 F Achse 6
Produktspezifikation - IRB 6700 13
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1 Beschreibung

1.1.2 Verschiedene Robotervarianten

1.1.2 Verschiedene Robotervarianten

Robotervarianten

Folgende Standard-Roboterversionen sind erhaltlich.

Roboterversion | Handhabungskapazitiat | Handhabungskapazitit fiir Lea- |Reichweite
(kg) niD (kg) (m)
IRB 6700 235 kg 220 kg 2,65m
IRB 6700 205 kg 200 kg 2,80 m
IRB 6700 200 kg 175 kg 2,60 m
IRB 6700 175 kg 155 kg 3,05 m
IRB 6700 155 kg 140 kg 2,85m
IRB 6700 150 kg 145 kg 3,20 m
IRB 6700 300 kg 270 kg 2,70 m
IRB 6700 245 kg 220 kg 3,00 m
IRB 6700Inv 300 kg 270 kg 2,60 m
IRB 6700Inv 245 kg 210 kg 2,90 m

H Hinweis

Wenn die Option 780-4, LeanID ausgewahlt ist, verringert sich die Nutzlast wie

oben angegeben, fiir weitere Informationen sehen Sie Lastdiagramme auf Seite 43
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1 Beschreibung

1.1.3 Definition der Versionsbezeichnungen

1.1.3 Definition der Versionsbezeichnungen

Manipulatorgewicht

Robotertyp Gewicht [kg]'
IRB 6700-235/2.65 1250
IRB 6700-205/2.80 1260
IRB 6700-200/2.60 1205
IRB 6700-175/3.05 1270
IRB 6700-155/2.85 1220
IRB 6700-150/3.20 1280
IRB 6700-300/2.70 1525
IRB 6700-245/3.00 1540
IRB 6700INV-300/2.60 1690
IRB 6700INV-245/2.90 1705

i Manipulatorgewicht

Sonstige technische Daten

Daten Beschreibung Hinweis
Schalldruckpegel Schalldruckpegel auBerhalb |<71 dB (A) Leq (geméaB EG-
des Arbeitsraums Maschinenrichtlinie
2006/42/EG)

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.1.3 Definition der Versionsbezeichnungen
Fortsetzung

Leistungsaufnahme bei max. Geschwindigkeit (vmax)

Art der Bewe- |235/2.65|205/2.80200/2.60 |175/3.05 |155/2.85 | 150/3.20 | 300/2.70 | 245/3.00 | INV INV
gung 300/2.60 (245/2.90
ISO-Wiirfel 2,9 2,6 2,6 2,8 2,7 2,7 3,4 3,2 3,4 3,3
Max. Geschwin-

digkeit (kW)

Roboter in Kali- |235/2.65 (205/2.80|200/2.60 |175/3.05 155/2.85|150/3.20|300/2.70 | 245/3.00 | INV INV
brierposition 300/2.60 |245/2.90

Bremsen angezo-|0,16 0,17 0,15 0,16 0,15 0,16 0,15 0,15 0,17 0,17
gen (kW)

Bremsen gelést |0,71 084 |062 |082 069 (077 [0,79 0,75 (1,06 |0,99
(kW)

El E2

E4 —E3

xx1000000101

A 1 000 mm

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.1.3 Definition der Versionsbezeichnungen
Fortsetzung

Wichtigste Abmessungen von IRB 6700

@I

2(1
\'

780

1009

xx1300000241

Pos. Beschreibung

A 200 mm (alle Standardvarianten); mit Ausnahme von 300/2.70 und 245/3.00 =
220 mm
350 mm (alle LeanID-Varianten, Option 780-4), mit Ausnahme von IRB 300/2.70
and 245/3.00 = 380 mm

B Radius ax1, Vorderseite = 532 mm (IRB 6700-235/2.65, IRB 6700-205/2.80, IRB
6700-175/3.05, IRB 6700-150/3.20, IRB 6700-200/2.60, IRB 6700-155/2.85)
Radius ax1, Vorderseite = 600 mm (IRB 6700-300/2.70, IRB 6700-245/3.00)

C Radius ax1, Riickseite = 633 mm (IRB 6700-235/2.65, IRB 6700-205/2.80, IRB
6700-175/3.05, IRB 6700-150/3.20, IRB 6700-200/2.60, IRB 6700-155/2.85)
Radius ax1, Rickseite = 700 mm (IRB 6700-300/2.70, IRB 6700-245/3.00)

Robotervariante D E F G H J

IRB 6700-235/2.65 2300 1135 1670 1182,5 |209 186

IRB 6700-205/2.80 2445 1280 1670 1182,5 |186 209

IRB 6700-200/2.60 2276 1125 1623 11425 |197,5 193

IRB 6700-175/3.05 2300 1135 2080 1592,5 |209 186

IRB 6700-150/3.20 2445 1280 2080 1592,5 |209 186

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.1.3 Definition der Versionsbezeichnungen
Fortsetzung

Robotervariante D E F G H J

IRB 6700-155/2.85 2276 1125 1873 1392,5 |197,5 193
IRB 6700-300/2.70 2321 1145 1718,5 |1212,5 |222,5 187
IRB 6700-245/3.00 2321 1145 1968,5 |1462,5 [222,5 186

H Hinweis

Die DressPack-Abmessungen finden Sie unter Abmessungen fiir Roboter mit
DressPack auf Seite 132.

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.1.3 Definition der Versionsbezeichnungen

Fortsetzung
Hauptabmessungen von IRB 6700 invertierten Varianten
© A
B
g :
b
2
Y,
377
1009
P ®
xx1700000559
Pos. Beschreibung
A 220 mm (alle IRB 6700Inv-Varianten)
380 mm (alle RB 6700Inv LeanID-Varianten) Option 780-4
B Radius: ax1 (Vorderseite) = 626 mm
Radius: ax1 (Rlickseite) = 910 mm
Robotervariante D E F G H J
IRB 6700Inv-300/2.60 2372 1145 17185 |12125 |222,5 187
IRB 6700Inv-245/2.90 2372 1145 1968,5 |1468,5 |222,5 186
Produktspezifikation - IRB 6700 19
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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 6700
3HACO044265-003 Revision: V
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1 Beschreibung

1.3.1 Einfiihrung in die Installation

1.3 Installation

1.3.1 Einfuhrung in die Installation

Allgemeines

Zuséatzliche Lasten

Die IRB 6700-Versionen sind fir die Bodenmontage vorgesehen (keine Neigung
um die X-Achse oder Y-Achse). Die invertierten Versionen sind fiir die hdngende
Montage vorgesehen (keine Neigung um die X-Achse oder Y-Achse). Abhéngig
von lhrer Roboterversion kann ein Endeffektor mit einem maximalen Gewicht von
150 bis 300 kg Nutzlast am Werkzeugflansch (Achse 6) montiert werden. Siehe
Lastdiagramme auf Seite 43.

Zusatzliche Lasten (Ventilpakete, Transformatoren, DressPack) bis zu 50 kg, die
in den Lastdiagrammen enthalten sind, kénnen an den Oberarm montiert werden.
Eine zusétzliche Last von 250 kg kann auch an den Rahmen von Achse 1 montiert
werden.

Siehe Ausrtistung am Roboter montieren auf Seite 83.

Begrenzung des Arbeitsbereichs

Der Arbeitsbereich von Achse 1 kann optional mithilfe mechanischer Anschlédge
eingeschrankt werden. Siehe Begrenzung des Arbeitsbereichs auf Seite 163.
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1 Beschreibung

1.3.2 Umgebungsbedingungen

1.3.2 Umgebungsbedingungen

Schutzarten

Roboterversion/Schutzart

IEC 60529

Alle Varianten, Manipulator

IP67

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

Explosionsgefahr besteht.

Umgebungstemperatur

als 24 Stunden)

Beschreibung Standard/Option | Temperatur

Manipulator bei Betrieb Norm Minimum: +5°C i (41°F)
Maximum: +50°C (122°F)

Fur die Steuerung Standard/Option Siehe Produktspezifikation - IRC5-
Steuerung

Vollstédndiger Roboter bei Trans- [Norm Minimum: -25°C (-13°F)

port und Lagerung Maximum: +55°C (+131°F)

Fir kurze Zeitrdume (nicht langer|Norm +70°C (+158°F)

i Beieiner niedrigen Umgebungstemperatur (unter 10 °C) wird fiir den Roboter eine Warmlaufphase
empfohlen. Andernfalls besteht die Gefahr, dass der Roboter aufgrund der temperaturbedingten
Viskositéat von Ol und Schmierfett stehen bleibt oder mit geringerer Leistung lauft.

Relative Luftfeuchtigkeit

Beschreibung

Relative Luftfeuchtigkeit

Vollstéandiger Roboter bei Transport und Lagerung

Maximal 95 % bei konstanter
Temperatur.

Vollstandiger Roboter bei Betrieb

Maximal 95 % bei konstanter
Temperatur.

Produktspezifikation - IRB 6700
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1 Beschreibung

1.3.3 Montage des Manipulators

1.3.3 Montage des Manipulators

Maximale Last

Stehend montiert

Deckenmontage

Maximale Last bezogen auf das Basis-Koordinatensystem

Kraft Dauerbelastung (Betrieb) Max. Last (Not-Halt)

Kraft xy +7,4 kNi/ +8,7 kNIi +19,8 kN / +21,8 KN/

Kraft z 14,6 +4,5 kN’ /18,0 5,4 kN 14,6 £15,7 kN/ /18,0 17,4 kN
Drehmoment |+21,0 kNm/ / +24,9 kNm +37,1 kKNm/ / +45,3 kKNm i

Xy

Drehmoment |+5,0 kNm' / +6,5 kNm '/ +11,4 kNm' / 15,5 kNmi

z

i Giltig fur IRB 6700-200/2.60, IRB 6700-155/2.85, IRB 6700-235/2.65, IRB 6700-205/2.80, IRB
6700-175/3.05, IRB 6700-150/3.20.

i Giltig fir IRB 6700-300/2.70, IRB 6700-245/3.00.

Kraft Dauerbelastung (Betrieb) Max. Last (Not-Halt)
Kraft xy +8,9 kNI +23,7 kN/

Kraft z -22,1 6,6 kN/ -22,1 + 18,1 kN'/
Drehmoment |+22,5 kNm/' +45,4 kNm/

Xy

Drehmoment |+6,5 kNm/' +15,7 kNm/

z

i Valid for IRB 6700Inv-300, -245.

Fortsetzung auf ndchster Seite
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1 Beschreibung

1.3.3 Montage des Manipulators
Fortsetzung

(M

xx1300000242

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

Dasselbe gilt fir die Querkraft (F,,).

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.3.3 Montage des Manipulators
Fortsetzung

Befestigungsbohrungen, Robotersockel - fiir alle Varianten

2x 25 H8

E-E

(A) 7
$800 @
D _ — -
© ® ® &
o > o O%
d ()
o 0,
D S 5
O
o
% \

xx1300000243

Pos. Beschreibung

A Offnungen fiir Fiihrungsstifte (x2)

H Hinweis

Offnungen fiir Fiihrungsstifte (x2) des geraden Langlochs der hinteren Bohrung.
Siehe Fiihrungsstifte auf Seite 31.

Giite der Befestigungen

Passende Schrauben: M24 x 100 (Montage an der Sockeplatte/am
Fundament)
Qualitat 8.8

Nutzungsfaktor (v) des Streckpunkis beim 90% (v=0,9)
Schraubenanziehen (VDI2230 entsprechend):

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.3.3 Montage des Manipulators

Fortsetzung
Passende Unterlegscheiben: 4 mm Unterlegscheibe
Anzugsdrehmoment: 550 Nm (Schrauben geschmiert mit Moly-
kote 1000)
600-725 Nm, typisch 650 Nm (Schrauben
nicht oder leicht geschmiert)

ﬂ Hinweis

Nur zwei FUhrungsstifte sind zu verwenden. Die entsprechenden Bohrungen in

der Grundplatte sind rund, gemaB der Abbildung Zeichnung der Grundplatte auf
Seite 28.

AbsAcc-Leistung
Die Verwendung von Filihrungsstiften ist bezliglich AbsAcc-Leistung obligatorisch.

Fortsetzung auf néchster Seite
Produktspezifikation - IRB 6700 27
3HAC044265-003 Revision: V

© Copyright 2023 ABB. Alle Rechte vorbehalten.



1 Beschreibung

1.3.3 Montage des Manipulators

Fortsetzung

Zeichnung der Grundplatte

ﬂ Hinweis

() oder IRB 6700INV gilt nicht fiir Grundplatte.

Die folgende Abbildung zeigt die Option Grundplatte (Abmessungen in mm).

(540)

{475)

xx1500000246

Pos.

Beschreibung

A B

Offnungen fiir den Fiihrungsstift, zylindrisch, siehe Fiihrungsstifte auf Seite 31

E,F,G,H

Allgemeiner Toleranzbereich (Genauigkeit auf der gesamten Grundplatte von
einer Kontaktflache zur anderen)

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.3.3 Montage des Manipulators
Fortsetzung

¢ 2xR22,5

3x90°

C-C

xx1500000247

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.3.3 Montage des Manipulators

Fortsetzung
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A Farbe: RAL 9005

Dicke: 80-100 um
Gewicht: 360 kg

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.3.3 Montage des Manipulators
Fortsetzung

FUhrungsstifte
02596
(A)
o |
: o
. -
& u
|
|
»12k6
XX1500000248
Pos. Beschreibung
A Zylindrischer Fuhrungsstift (2x)
Baugruppe von Fiihrungsstiften
(A)
2800

(A)
(B) B-B ' o
o
o 09 o ,
Pos. Beschreibung
A Zylindrischer Flhrungsstift (2x)
B M5 x 40. Anzugsdrehmoment 6 Nm. (x2)

ﬂ Hinweis

Alle Schrauben und Stifte werden zusammen mit der Grundplatte in einer
Kunststofftiite geliefert.
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1 Beschreibung

1.3.4 Mechanische Begrenzung des Arbeitsbereichs von Achse 1

1.3.4 Mechanische Begrenzung des Arbeitsbereichs von Achse 1

Allgemeines
Der Arbeitsbereich von Achse 1 ist durch feste mechanische Anschlage und die
Einstellung der Systemparameter-Konfiguration eingeschréankt. Der Arbeitsbereich
kann durch zusétzliche mechanische Anschlége in beide Richtungen zwischen
15° und £125° in 15°-Schritten weiter reduziert werden.

Mechanische Anschliage, Achse 1
Die Abbildung zeigt die Montageposition des Anschlagstifts und eines der
zusétzlichen mechanischen Anschlage fiir Achse 1.

IRB 6700

xx1300001971

A Befestigungsschrauben M12x70 Klasse 12.9 Gleitmo 603 (2 Stiick pro zusatzli-
chem mechanischen Anschlag)

B Beweglicher Anschlag

Mechanischer Anschlagstift Achse 1
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1 Beschreibung

1.4.1 Kalibriermethoden

1.4 Kalibrierung und Referenzpunkte

1.4.1 Kalibriermethoden

Uberblick

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

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

kalibriert werden.

Weitere Informationen entnehmen Sie bitte dem Produkthandbuch.

Kalibrierungsarten

Kalibrierungsart

Beschreibung

Kalibriermethode

Standardkalibrie-
rung

Der kalibrierte Roboter wird an der Kalibrierpo-
sition positioniert.

Die Standard-Kalibrierungsdaten befinden sich !

auf der seriellen Messbaugruppe (SMB) oder
EIB im Roboter.

Fir Roboter mit RobotWare 5.04 oder alter
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.

Axis Calibration oder
Calibration Pendulum

Fortsetzung auf néchster 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 alter
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 fiir 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 fir kontinuierliche Prozes-
se, wie SchweiBen und Kleben.

Mit der Handgelenksoptimierung werden die
standardméBigen Kalibrierungsdaten fiir die
Achsen 4 und 5 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 giltigen Kalibriermethode kénnen dem Kalibrierschild oder dem Ment Kalibrierung
im FlexPendant enthommen 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 (auBBer IRB 6400R, IRB 640, IRB 1400H und IRB 4400S).

Fortsetzung auf nédchster 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 Kalibrierausristung fiir Calibration Pendulum wird als kompletter Werkzeugsatz

geliefert, der auch die Bedienungsanleitung - Calibration Pendulum enthélt, in der
die Methode und die verschiedenen Routinen genauer beschrieben werden.

Axis Calibration-Methode
Axis Calibration ist eine Standardkalibrierungsmethode fiir die Kalibrierung von
IRB 6700. Es ist die empfohlene Methode, um eine ordnungsgemaBe Leistung zu
erzielen.

Die folgenden Routinen sind fiir die Axis Calibration verfugbar:

« 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 Schwei3en und
Kleben. Es handelt sich um eine Ergénzung der Standardkalibriermethode.

Die tatséchlichen 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

Allgemeines
Die Feinkalibrierung wird mit dem Kalibrierpendel durchgefiihrt, siehe
Bedienungsanleitung - Calibration Pendulum oder Achsenkalibrierung, siehe
Produkthandbuch - IRB 6700 und Produkthandbuch - IRB 6700Inv / IRB 6700I.
Achsen

xx1300000244

Pos. Beschreibung Pos. Beschreibung
A Achse 1 Achse 2
Achse 3 Achse 4
E Achse 5 Achse 6
Kalibrierung
Kalibrierung Position

Achsen

Kalibrierung samtlicher

Alle Achsen in Nullposition

und 2

Kalibrierung von Achse 1

Achse 1 und 2 in Nullposition

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 Kalibrierwerkzeuge flir Axis Calibration

1.4.3 Kalibrierwerkzeuge fur Axis Calibration

Kalibrierwerkzeuge

A WARNUNG

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

xx1500001914

Rohreinsatz

B Kunststoffschutz

Stahlfederring

xx1500000951

A AuBendurchmesser

Wenn das Kalibrierwerkzeug in einem értlichen regelméBigen Uberpriifungssystem
eingebunden wird, sollten die folgenden Werte Uberpriift werden.

« AuBendurchmesser innen @12g4 mm, @8g4 mm oder @6g5 mm (je nach
GroBe des Kalibrierwerkzeugs).

« Geradheit innen 0,005 mm.
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1 Beschreibung

1.4.4 Absolute Accuracy-Kalibrierung

1.4.4 Absolute Accuracy-Kalibrierung

ﬂ Hinweis

IRB 6700Inv gilt fiir Feld AbsAcc, hat aber keine AbsAcc-Option.

Zweck

Absolute Accuracy ist ein Kalibrierungskonzept fiir 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 Verhaltnis 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 fir 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 Priifungssequenz.

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 abhéangig davon welche Absolute Accuracy-Option gewéhlt
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 nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.4.4 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 Féllen 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, stationédres 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 6700 (alle Varian- |0,35 0,75 100
ten, auBer LeanID)
IRB 6700 LeanlID (alle |0,40 0,85 100
Varianten)
Produktspezifikation - IRB 6700 39
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1 Beschreibung

1.4.5.1 Synchronisierungsmarkierungen und Synchronisierungsposition fiir Achsen

1.4.5 Synchronisierungsmarkierungen und Richtungen der Achsenbewegung

1.4.5.1 Synchronisierungsmarkierungen und Synchronisierungsposition fiir Achsen

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

Synchronisierungsmarkierungen, IRB 6700

Achse 1 Achse 2

xx1300000868
xx1300000869

Achse 3 Achse 4

xx1300000870 xx1300000871

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.4.5.1 Synchronisierungsmarkierungen und Synchronisierungsposition fiir Achsen
Fortsetzung

Achse 5 Achse 6
Zwei Varianten von Synchronisierungsmar-
kierungsplatten.

xx1300000872

xx1300000873

xx1500000845

Produktspezifikation - IRB 6700 41
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1 Beschreibung

1.4.5.2 Richtungen der Kalibrierbewegungen

1.4.5.2 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 Einleitung

1.5 Lastdiagramme

1.5.1 Einleitung

A WARNUNG

Es ist duBerst wichtig, immer die zutreffenden, tatséchlichen 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 auBerhalb des
Lastdiagramms betrieben werden, ist die Robotersachméngelhaftung nicht giiltig.

Allgemeines

Die Lastdiagramme enthalten ein nominales Nennlasttragheitsmoment, J, von 15
kgm2, und eine zusétzliche Last von 50 kg am Oberarmgehause.

Bei einem anderen Tragheitsmoment wird das Lastdiagramm geandert. Fiir Roboter,
die kippen dirfen oder hdngend oder wandmontiert sind, sind die vorgegebenen
Lastdiagramme giiltig, und somit ist es auch méglich, RobotLoad innerhalb dieser
Kipp- und Achsgrenzen zu verwenden.

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.
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1 Beschreibung

1.5.2 Diagramme

1.5.2 Diagramme

IRB 6700-235/2.65

0,80
0,70 T 120 kg |
0,60 E— 140 kg \l
L ~
0,50
c ~190 kg
N 0,40 F \
L 225 kg
230 kg \\
L ~

0.30 7 235 kg

240 kg \\\
~

0,20 -
| 245 kg
I \\

0,10

0,00 [

010 020 030 040 050
L - (m)

200 mm

xx1300000245

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.5.2 Diagramme
Fortsetzung

IRB 6700-235/2.65,,Vertikales Handgelenk* (+10°)

el g
® tﬁ
8| ld———==""010 020 030 040 050 060 0,70
000 [ [ [T
0,10 | |
275 kg
0,20 ’} | /
265 k
I /g 250 kg
=~ 0,30 /
G ) R R A
N — 235 kg 21/0kg
[
040 f |
0,50 |
0,60 |
0,70 L

xx1300000246

Bei Handgelenk unten (0°-Abweichung von der Vertikalen)

Beschreibung
Max. Last 280 kg
Zmax. 0,327 m
Limax. 0,100 m

Fortsetzung auf néchster Seite
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1.5.2 Diagramme
Fortsetzung

IRB 6700-235/2.65 " LeanID", option 780-4
0,80

0,70+

Z-(m)

350 mm

xx1300000248

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1.5.2 Diagramme
Fortsetzung

IRB 6700-205/2.80
0,90

0,70 L \‘

125 kg
~

0,60 f—

I 150 kg

0,50 | — ™

1175 kg
~

0,40

Z-(m)

0,30 -
T N

0,10 1 AN

0,20

Oloo-llllllllllll T IR | T AT T S R '
~homy 0,10 0,20 0,30 0,40 0,50 0,60

L -(m)

200 mm

xx1300000249

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.5.2 Diagramme
Fortsetzung

IRB 6700-205/2.80,,Vertikales Handgelenk* (+10°)

S

€
o
&

0.20——fH— 55 kg
I / 215 kg
£ 080 J | /
' i 205 kg
N - 195 kg
|

0,40—

0,50

0,60

0,70

xx1300000250

Bei Handgelenk unten (0°-Abweichung von der Vertikalen)

Beschreibung
Max. Last 240 kg
Zax. 0,355 m
Linax. 0,103 m

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.5.2 Diagramme
Fortsetzung

IRB 6700-205/2.80 "LeanID", option 780-4
0,90 +

0,80 +
0,704

0,60

— 050
é L
N L
0,404
0,30
0,20 +
0,104
0,00 [
£
£
o
[Te)
o

xx1300000251

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.5.2 Diagramme
Fortsetzung

IRB 6700-200/2.60

0,80
0,70 L
i 90 kg
0,60 | \‘
I 110 kg
0,50 \\
I 130 kg
g L
\ 0,40 | 155 kg
N L
180 kg
030 ™
I 200 kg
:_\
i 205 kg
0,20 3
j_—_--~“-
I 210 kg \
0,10 | \

0,20
L-(m)

200 mm

xx1300000333

Fortsetzung auf nédchster Seite

0,50

50
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1 Beschreibung

1.5.2 Diagramme
Fortsetzung

IRB 6700-200/2.60,,Vertikales Handgelenk* (+10°)

200 mm

0,10 +

0,20 1

0,30 |

J 160 kg

i 120 kg
0,50 T

0,60 |

0,70 1

0,80 |

0,90 L

xx1300000334

Bei Handgelenk unten (0°-Abweichung von der Vertikalen)

Beschreibung
Max. Last 242 kg
Zmax. 0,27 m
Limax. 0,104 m

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.5.2 Diagramme
Fortsetzung

IRB 6700-200/2.60 "LeanID", option 780-4
0,70

0,60

0,50 \\
\
I 140 kg \\

Z-(m)
2
I

0,30 \‘
175 kg

:\

I 185 kg\\
0,20 \\

i 190 kg \
0,10 \

0,10 0,20 0,30 0,40 0,150

o o

350 mm

xx1300000335

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.5.2 Diagramme

Fortsetzung
IRB 6700-175/3.05
0,90
0,807 100 kg
E
N
£
= 0,60
o
Q

xx1300000252

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.5.2 Diagramme
Fortsetzung

IRB 6700-175/3.05,,Vertikales Handgelenk* (+10°)

IS
IS
o
o
N
E
N
0,60 1
0,70 |
0,801
0,901
xx1300000253
Beschreibung
Max. Last 204 kg
Znax. 0,360 m
Linax. 0,101 m

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.5.2 Diagramme
Fortsetzung

IRB 6700-175/3.05 "LeanID", option 780-4

0,90
0,80 -
I 85 kg \\
0,704 N
L N
[ 100 kg
0,60 E—
I 120 kg
— \\\
g 901 140k
Ph ?-—-_-—----~“- ‘\\\
0.40. 145 ke
:\
_ 150 kg
0,30 h
L _"‘-\\\\\
155 kg
§ N
0,20 —— ™
160 kg \\
L N
0,10 ™
o,oo\
i 010 020 030 040 050 0,60 0,70
e _
£ L - (m)
o
n
o

xx1300000254

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.5.2 Diagramme
Fortsetzung

IRB 6700-155/2.85

0,80

Z-(m)

200 mm

xx1300000336

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.5.2 Diagramme

Fortsetzung
IRB 6700-155/2.85, Vertikales Handgelenk* (+10°)
£
£ L-(m)
§ 020 030 040 0,80
010 |
180 kg
0,20 1
0,30 |
E I
10,40 +
N E
0,50 +
0,60 |
0,70 1
0,80 L
xx1300000337
Beschreibung
Max. Last 186 kg
Znax. 0,327 m
Limax. 0,101 m

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.5.2 Diagramme
Fortsetzung

IRB 6700-155/2.85 "LeanID", option 780-4

0,90
0.80 -
—
I 80 kg
- [ \
j—-__-__--——-——~"“‘--___
0,60 100 kg
'_\ \\
o 120 kg
E \\
' 130 kg
N
0,40 \'
L —135kg \
0.30 1 \\
I 140 kg \
| I ——— \\
0.20 7 145 kg \
0.10 1
0’00 i S B— — \\\ t ]
i 0,10 0,20 0,30 0,40 0,50
el A L - (m)
£
o
Tp)
o
:

TR

xx1300000338

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1.5.2 Diagramme
Fortsetzung

IRB 6700-150/3.20

1,10

Z-(m)

200 mm

xx1300000255

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.5.2 Diagramme
Fortsetzung

IRB 6700-150/3.20,,Vertikales Handgelenk* (+10°)

o

L-(m)
i rl/
H g—go’lo 0,20 0,30 0,40 0,50 0,60 0,70 0,80 0,90 1,00 1,10

o,oo;"""'/ """""""""""""""""""""""""
0,10{

0,204

200 mm

0,304

0,404

Z-(m)

0,50+

110 kg

0,60

0,70

0,801
0,904

1,004

1,101

xx1300000256

Bei Handgelenk unten (0°-Abweichung von der Vertikalen)

Beschreibung
Max. Last 177 kg
Zax. 0,394 m
Linax. 0,106 m

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.5.2

IRB 6700-150/3.20 "LeanID", option 780-4

1,107
1,005
ogo\mm
i 90 kg \
0,70
e |
£ 0,60 110 kg
o Y \\ \ \
0,504 g\
Z\lSSkg \ \ \ \
0,401
o || | | |
0,30
. W]
0,20¢ 145 kg
0,103 \\\\ \ \ \
000, . . \\\\\\ ..... \ ......
= 0,10 020 0,30 040 050 0,60 0,70 0,80
£ ) L - (m)

xx1300000257

Diagramme
Fortsetzung

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.5.2 Diagramme
Fortsetzung

IRB 6700-300/2.70

0,90
080 7

i 150 kg
0,70 T
0,60

0,50 |

Z-(m)

0,40 4

0,30 +
0,20 4

0,10 4

0,00/

220 mm

xx1400002044

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.5.2 Diagramme
Fortsetzung

IRB 6700-300/2.70,,Vertikales Handgelenk* (+10°)

220 mm

Z - (m)

0,60 |

0,70 +

0,80 1

xx1400002045

Bei Handgelenk unten (0°-Abweichung von der Vertikalen)

Beschreibung
Max. Last 357 kg
Zmax. 0,308 m
Limax. 0,102 m

Fortsetzung auf néchster Seite
63
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1 Beschreibung

1.5.2 Diagramme
Fortsetzung

IRB 6700-300/2.70 "LeanID", option 780-4
0,80

Z-(m)

380 mm

xx1400002046

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.5.2 Diagramme
Fortsetzung

IRB 6700-245/3.00

1,00

0,90 |

Z-(m)

220 mm

xx1400002041

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.5.2 Diagramme
Fortsetzung

IRB 6700-245/3.00,,Vertikales Handgelenk* (+10°)

L-(m)

220 mm

0,204
i 250 k
0.30 | g 225 kg

0,40 ¢ J j 185 kg

0,50 {

150 kg

0,60 |

Z - (m)

0,704

0,80 +
0,904
1,00 1

1,10 4

1,20+

xx1400002042

Bei Handgelenk unten (0°-Abweichung von der Vertikalen)

Beschreibung
Max. Last 315 kg
Zax. 0,280 m
Linax. 0,102 m

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.5.2 Diagramme

Fortsetzung
IRB 6700-245/3.00 "LeanID", option 780-4
0,90
0,80 1
E
N
0,60

L-(m)

380 mm

ﬂn.ng .
22 i

m-E A
| ¥
iy
i)
L] “ I

xx1400002043

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.5.2 Diagramme
Fortsetzung

IRB 6700Inv-300/2.60

Z-(m)

0.20

0.10

170 kg

200 kg

230 kg

270 kg

—
290 kg

300 kg
310 kg

\

140 kg

0.10 0.20 0.30

220 mm

xx1600002017

Fortsetzung auf nédchster Seite

L-(m)

0.40

0.50 0.60
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1 Beschreibung

1.5.2 Diagramme
Fortsetzung

IRB 6700Inv-300/2.60 "Vertikales Handgelenk" (+10°)

220 mm

Z-(m)

0.40 | J 250 kg

050 |

0.60 -

070 |

0.80

xx1600002018

Bei Handgelenk unten (0°-Abweichung von der Vertikalen)

Beschreibung
Max. Last 352 kg
Zmax. 0,332 m
Limax. 0,105 m

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.5.2 Diagramme
Fortsetzung

IRB 6700Inv-270/2.60 "LeanlID", option 780-4

0.80

0.70 +

0.60

0.50

(m)

0.40

0.30

0.20

0.10 +

380 mm

xx1600002050

Fortsetzung auf nédchster Seite

0.20 0.30 0.40 0.50 0.60
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1 Beschreibung

IRB 6700Inv-245/2.90

Z-(m)

0.90

0.80

0.70

0.60 +

0.50 +

0.40

0.30

0.20

0.10

1.5.2 Diagramme
Fortsetzung

150 kg

180 kg

220 mm
I

xx1600002019

0.60

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.5.2 Diagramme
Fortsetzung

IRB 6700Inv-245/2.90 "Vertikales Handgelenk" (+10°)

220 mm

1.10

0.30 |

0.40 + j / 200 kg
0.50 — J 160 kg

0.60

Z- (m)

0.70 +

0.80 |
0.90 4

1.00 +

1.10 L

xx1600002020

Bei Handgelenk unten (0°-Abweichung von der Vertikalen)

Beschreibung
Max. Last 284 kg
Zax. 0,345 m
Linax. 0,101 m

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.5.2 Diagramme
Fortsetzung

IRB 6700Inv-210/2.90 "LeanlID", option 780-4

Z-(m)

0.90 [
0.80
0.70
0.60
0.50
0.40
0.30 -
0.20

0.10 +

380 mm

xx1600002051

0.20 0.30 0.40 0.50 0.60
L -(m)
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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

ﬂ Hinweis

Die Gesamtlast wird in folgenden MaBeinheiten angegeben: Masse in kg,
Schwerpunkt (Z und L) in Meter und Tragheitsmoment (J,,,, J
L= sqr (X2 + Y?), siehe folgende Abbildung.

oy Joz ) IN kgm?.

Volle Bewegung von Achse 5 (+130°)

Ach-
se

Robotertyp

Maximales Tragheitsmoment

5

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

Jag = Lastx ((Z+0,2001)2 +L2) +

max. (Jox, Joy) < 250 kgm?2

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

Jag = Last x ((Z + 0,200)2 + L2) + max (Jox, Joy) < 195 kgm?2

IRB 6700-300/2.70
IRB 6700-245/3.00

IRB 6700Inv-300/2.60
IRB 6700Inv-245/2.90

Jag = Lastx ((Z + 0,22011)2 + .2) +

max. (Jox, Joy) < 325 kgm?

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

Jag = Last x L2 + Jgz < 185 kgm?2

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

Jag = Last x L2 + Joz < 145 kgm?

IRB 6700-300/2.70
IRB 6700-245/3.00

IRB 6700Inv-300/2.60
IRB 6700Inv-245/2.90

Jag = Last x L2 + Jgz < 225 kgm?

| Fir Option 780-4, LeanID = 0,350 m
I Flr Option 780-4, LeanID = 0,380 m

Beschreibung

A Schwerpunkt

Beschreibung

Joxs Joys Joz | Maximales Trégheitsmoment 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

Volle Bewegung von Achse 5 (+130°)

Fortsetzung

Ach-
se

Robotertyp

Maximales Tragheitsmoment

5

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

Jas = Last x ((Z +0,200)2 + L2) + max (Jox, Joy) < 250 kgm?

IRB 6700-220/2.65 LID
IRB 6700-200/2.80 LID
IRB 6700-155/3.05 LID
IRB 6700-145/3.20 LID

Jas = Last x ((Z + 0,350)2 + L2) + max (Jox, Joy) < 250 kgm?2

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

Jas = Last x ((Z + 0,200)2 + L2) + max (Jox, Joy) < 195 kgm?

IRB 6700-175/2.60 LID
IRB 6700-140/2.85 LID

Jas = Last x ((Z + 0,350)2 + L2) + max (Jox, Joy) < 195 kgm?2

IRB 6700-300/2.70
IRB 6700-245/3.00
IRB 67001-300/2.60
IRB 67001-245/2.90

Jas = Last x ((Z +0,220)2 + L2) + max (Jox, Joy) < 325 kgm?

IRB 6700-270/2.70 LID
IRB 6700-220/3.00 LID
IRB 67001-270/2.60 LID
IRB 67001-210/2.90 LID

Jas = Last x ((Z +0,380)2 + L2) + max (Jox, Joy) < 325 kgm?

IRB 6700-235/2.65
IRB 6700-220/2.65 LID
IRB 6700-205/2.80
IRB 6700-200/2.80 LID
IRB 6700-175/3.05
IRB 6700-155/3.05 LID
IRB 6700-150/3.20
IRB 6700-145/3.20 LID

Jag = Last x L2 + Jgz < 185 kgm?

IRB 6700-200/2.60
IRB 6700-175/2.60 LID
IRB 6700-155/2.85
IRB 6700-140/2.85 LID

Jag = Last x L2 + Jgz < 145 kgm?2

IRB 6700-300/2.70
IRB 6700-270/2.70 LID
IRB 6700-245/3.00
IRB 6700-220/3.00 LID
IRB 67001-300/2.60
IRB 67001-270/2.60 LID
IRB 67001-245/2.90
IRB 67001-210/2.90 LID

Jag = Last x L2 + Jgz < 225 kgm?

xx1400002028

Fortsetzung auf néchster 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

Pos. Beschreibung

A Schwerpunkt

Beschreibung

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

Fortsetzung auf nédchster Seite

76 Produktspezifikation - IRB 6700
3HAC044265-003 Revision: V

© Copyright 2023 ABB. Alle Rechte vorbehalten.



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

Ach-
se

Robotertyp

Maximales Tragheitsmoment

5

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

Jag = Last x ((Z +0,2001)2 + L2) + max. (Joy, Jo,) < 275 kgm?

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

Jas = Last x ((Z + 0,2001)2 + L2) + max (Jox, Joy) < 215 kgm?

IRB 6700-300/2.70
IRB 6700-245/3.00

IRB 6700Inv-300/2.60
IRB 6700Inv-245/2.90

Jag = Last x ((Z + 0,22011)2 + L.2) + max. (Jox, Joy) < 360 kgm?

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

Jag = Last x L2 + Jgz < 250 kgm?2

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

Jag = Last x L2 + Jgz < 195 kgm?2

IRB 6700-300/2.70
IRB 6700-245/3.00

IRB 6700Inv-300/2.60
IRB 6700Inv-245/2.90

Jag = Last x L2 + Jgz < 320 kgm?

' Fir Option 780-4, LeanID = 0,350 m
I Fir Option 780-4, LeanID = 0,380 m

o

o

O O aze

xx1400002029

(A)

Pos.

Beschreibung

Schwerpunkt

Beschreibung

Joxs Joy’ Joz

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

Fortsetzung auf néchster 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

Ach-
se

Robotertyp

Maximales Tragheitsmoment

5

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

Jas = Last x ((Z + 0,200)2 + L2) + max (Jox, Joy) < 275 kgm?2

IRB 6700-220/2.65 LID
IRB 6700-200/2.80 LID
IRB 6700-155/3.05 LID
IRB 6700-145/3.20 LID

Jas = Last x ((Z +0,350)2 + L2) + max (Jox, Joy) < 275 kgm?2

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

Jas = Last x ((Z + 0,200)2 + L2) + max (Jox, Joy) < 215 kgm?2

IRB 6700-175/2.60 LID
IRB 6700-140/2.85 LID

Jas = Last x ((Z + 0,350)2 + L2) + max (Jox, Joy) < 215 kgm?

IRB 6700-300/2.70
IRB 6700-245/3.00
IRB 67001-300/2.60
IRB 67001-245/2.90

Jas = Last x ((Z +0,220)2 + L2) + max (Jox, Joy) < 360 kgm?2

IRB 6700-270/2.70 LID
IRB 6700-220/3.00 LID
IRB 67001-270/2.60 LID
IRB 67001-210/2.90 LID

Jas = Last x ((Z + 0.380)2 + L2) + max (Jox, Joy) < 360 kgm?2

IRB 6700-235/2.65
IRB 6700-220/2.65 LID
IRB 6700-205/2.80
IRB 6700-200/2.80 LID
IRB 6700-175/3.05
IRB 6700-155/3.05 LID
IRB 6700-150/3.20
IRB 6700-145/3.20 LID

Jag = Last x L2 + Jyz < 250 kgm?

IRB 6700-200/2.60
IRB 6700-175/2.60 LID
IRB 6700-155/2.85
IRB 6700-140/2.85 LID

Jag = Last x L2 + Joz < 195 kgm?

IRB 6700-300/2.70
IRB 6700-270/2.70 LID
IRB 6700-245/3.00
IRB 6700-220/3.00 LID
IRB 67001-300/2.60
IRB 67001-270/2.60 LID
IRB 67001-245/2.90
IRB 67001-210/2.90 LID

Jag = Last x L2 + Jgz < 320 kgm

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
(@
0 ©
) ©
I
(A)
Y. &
X - X
\/
Z
xx1400002029
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

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. Dartiber
hinaus wirken sich Armlasten auf das zulassige Lastdiagramm aus. Verwenden
Sie zum Ermitteln der absoluten Grenzwerte des Lastdiagramms das
RobotStudio-Add-in RobotLoad.

Drehmoment

In der folgenden Tabelle wird das je nach Nutzlast maximal zuldssige Drehmoment

angegeben.

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

IRB 6700 - 235/2.65 1 324 Nm 650 Nm 225 kg

IRB 6700 - 205/2.80 1263 Nm 625 Nm 192 kg

IRB 6700 - 200/2.60 981 Nm 429 Nm 175 kg

IRB 6700 - 175/3.05 1179 Nm 589 Nm 154 kg

IRB 6700 - 155/2.85 927 Nm 410 Nm 144 kg

IRB 6700 - 150/3.20 1135 Nm 570 Nm 137 kg

IRB 6700 - 300/2.70 1825 Nm 865 Nm 280 kg

IRB 6700 - 245/3.00 1693 Nm 815 Nm 214 kg

IRB 6700INV - 300/2.60 1825 Nm 865 Nm 280 kg

IRB 6700INV - 245/2.90 1645 Nm 796 Nm 194 kg

Drehmoment fiir LeanID-Varianten
In der folgenden Tabelle wird das je nach Nutzlast maximal zulassige Drehmoment

angegeben.

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

IRB 6700 - 270/2.70 LID 1825 Nm 865 Nm 280 kg

IRB 6700 - 220/3.00 LID 1693 Nm 815 Nm 214 kg

IRB 6700 - 220/2.65 LID |1 324 Nm 650 Nm 225 kg

IRB 6700 - 200/2.80 LID 1263 Nm 625 Nm 192 kg

IRB 6700 - 175/2.60 LID 981 Nm 429 Nm 175 kg

IRB 6700 - 155/3.05 LID 1179 Nm 589 Nm 154 kg

IRB 6700 - 140/2.85 LID 927 Nm 410 Nm 144 kg

IRB 6700 - 145/3.20 LID 1135 Nm 570 Nm 137 kg

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1

Beschreibung

1.5.4 Handgelenk-Drehmoment

Fortsetzung

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

IRB 67001 - 270/2.60 LID |1 825 Nm 865 Nm 280 kg

IRB 67001 - 210/2.90 LID |1 645 Nm 796 Nm 194 kg

Produktspezifikation - IRB 6700
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© Copyright 2023 ABB. Alle Rechte vorbehalten.

81



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 far bestimmte Werte im einzigartigen Kundenzyklus oder fur Roboter,
die in der nachfolgenden Tabelle nicht aufgefiihrt sind, die Verwendung von
RobotStudio.

Maximale kartesische Gestaltungsbeschleunigung fiir nominale Lasten

Robotertyp E-Stopp Gesteuerte Bewegung
Maxi_male Beschleunigung bei M?ximale Beschleuniggng bei no-
nominaler Last COG [m/s<] minaler Last COG [m/s<]

IRB 6700 - 235/2.65 |41 22

IRB 6700 - 205/2.8 |45 24

IRB 6700 - 175/3.05(42 25

IRB 6700 - 150/3.2 |47 24

IRB 6700 - 200/2.6 |51 23

IRB 6700 - 155/2.85 |47 29

IRB 6700 - 300/2.7 |39 21

IRB 6700 - 245/3.0 |44 27

H Hinweis

Beschleunigungsebenen fir E-Stopp und gesteuerte Bewegung umfassen die
Beschleunigung aufgrund von Schwerkréften. 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 Ausriustung am Roboter montieren

1.6 Ausriistung am Roboter montieren

Allgemeines
Am Oberarmgehéduse, am Unterarm und am Rahmen kénnen Zusatzlasten montiert
werden. Definitionen von Abstanden und Massen finden Sie in den folgenden
Abbildungen. Der Roboter ist mit Bohrungen zur Montage von Zusatzausristung
ausgestattet (siehe Abbildung unter Bohrungen zur Montage von Zusatzausriistung
auf Seite 86). Die maximal zulassige Armlast hdngt vom Schwerpunkt der Armlast
und der Nutzlast des Roboters ab.

H Hinweis

Die gesamte Ausriistung und alle am Roboter verwendeten Kabel miissen so
entworfen und angebracht werden, dass der Roboter und seine Bestandteile
nicht beschadigt werden.

Rahmen (Hiftlast)
Zusatzlast kann am Rahmen montiert werden.

Beschreibung

Erlaubte zusétzliche Last am Rahmen|Jy; = 100 kgm?

Empfohlene Position (siehe folgende|Jy = Jyo + M4 x R2
Abbildung) wobei:

* Jyo das Tragheitsmoment der Ausristung ist

* R der Radius (m) vom Mittelpunkt der Achse
1 ist

+ M4 ist die gesamte Masse (kg) der Ausris-

tung einschlieBlich Halterung und Kabelbaum
(< 250 kg)

Fortsetzung auf néchster Seite

Produktspezifikation - IRB 6700 83
3HAC044265-003 Revision: V

© Copyright 2023 ABB. Alle Rechte vorbehalten.



1 Beschreibung

1.6 Ausriistung am Roboter montieren
Fortsetzung

7
7/

'{!NI ih

i

‘i.../“
__‘Aii
|

xx1300000262

Oberarm

Die zuldssige Zusatzlast am Oberarmgehéuse, zuséatzlich zum maximalen
Handhabungsgewicht, betrédgt M1 < 50 kg mit einem Abstand (a) < 500 mm vom
Schwerpunkt in Verldngerung von Achse 3.

(A)

O

Ml— | &

xx1400002019

| A ‘ Schwerpunkt

Fortsetzung auf nédchster Seite

84 Produktspezifikation - IRB 6700
3HAC044265-003 Revision: V

© Copyright 2023 ABB. Alle Rechte vorbehalten.



1 Beschreibung

xx1300000866

1.6 Ausriustung am Roboter montieren

Fortsetzung

(o)

200

A

Schwerpunkt 50 kg

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.6 Ausriistung am Roboter montieren
Fortsetzung

Bohrungen zur Montage von Zusatzausriistung

Lage der Befestigungsbohrungen — Zeichnung 1

H @ J @ @

I (2x M12) @

@ (150)
>

H
Q [80] ©|o 0,3
o - ] H[ < 197
“ ‘ ,7/ 190 b
Axis 5 90
4x M127 22 B
-
2x M8V 16 100| o AN
J ] M12v19 A
106 (4x M12722) g @
™
G Axis 3
L
_pi110 2x M12719

xx1300000263

A Zulassige Positionen fiir Bohrungen zur Befestigung von Zusatzausriistung, durch M12. Achten Sie
darauf, die Kabel beim Bohren nicht zu beriihren.

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.6 Ausriustung am Roboter montieren

Fortsetzung
Variante B c D E F G H J K L M N
IRB 6700-235/2.65 R=216 (270 |400 |652,5/365 (437 (349 [147 |33 (102 (104 |210
IRB 6700-205/2.80 R=216 |270 |500 |652,5/365 (437 (349 [147 |33 (102 (104 |210
IRB 6700-175/3.05 R=216 |270 |400 652,5(365 (437 (349 (147 |33 102 (104 (210
IRB 6700-150/3.20 R=216 |270 |500 652,5(365 (437 (349 (147 |33 102 (104 (210
IRB 6700-200/2.60 R=204,5 (270 [400 |650,5 365 (437 (315 |143 |43 (102 |95 |210
IRB 6700-155/2.85 R=204,5 (270 [400 |650,5 365 (437 (315 |143 |43 (102 (95 |210
IRB 6700-300/2.70 R=230 [310 (450 |652,5(376 (467 |405 (152 |12 |[117 (98,5 (2155
IRB 6700-245/3.00 R=230 |310 (450 |652,5/376 (467 |405 (152 |12 |117 |98,5 |215,5
IRB 6700Inv-300/2.60 R=230 |310 (450 |652,5 425.6 467 |405 [152 |12 |117 |98,5 (2155
IRB 6700Inv-245/2.90 R=230 [310 |450 |652,5|425.6 467 (405 (152 |12 |117 (98,5 (2155

Minimaler umschriebener Radius von Achse -4.

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.6 Ausriistung am Roboter montieren
Fortsetzung

Lage der Befestigungsbohrungen — Zeichnung 2

B

¢ Axis 4 l ¢ l ¢ l
r'/ Al — -
‘\ | L]
¢ Axis 3 > - @
2x M8 H 20 § . 5
M8 || Q
2x M8 \ ’T\\ @
QAxiSZ
50 0 33
4x M10 V20
3 ) 7
b
@ Vi {0
O
I
(4x M10_ ¥ 20) — 1] @Axis1
\ s | @
25
G0 ®@®
©| @
= =
c-C < x
gl o
— 8
o
<
100 ¢ Axis 5
xx1300000264
Variante Ai B C D E F G H J K L M
IRB 6700-235/2.65 R=456 433 (418 (403 |80 208,5/186 |255 |320 |303,5|500 |13,8
IRB 6700-205/2.80 R=456 438 423 |408 (80 208,5|186 |255 (320 |(303,5|500 (13,8
IRB 6700-175/3.05 R=456 433 418 [403 (80 208,5(186 (255 (320 |303,5|500 (13,8
IRB 6700-150/3.20 R=456 438 (423 (408 |80 208,5/186 |255 |320 |303,5|500 |13,8
IRB 6700-200/2.60 R=440 425 |410 |395 (113 (197 |193 |255 |320 |303,5|500 |13,8
IRB 6700-155/2.85 R=440 425 (410 (395 (113 (197 (193 (255 |320 |303,5|500 |13,8
IRB 6700-245/3.00 R=468 453 438 [423 |80 2225187 (265 (350 |273,5|523,5|15
IRB 6700-300/2.70 R=468 453 (438 (423 |80 2225|187 |265 |350 (273,5/523,5|15
IRB 6700Inv-300/2.60 R=468 453 438 (423 |80 2225|187 |265 |350 [273,5|523,5|15

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.6 Ausriustung am Roboter montieren

Fortsetzung

Variante Al

B () D E

F

IRB 6700Inv-245/2.90 R=468

453 |438 [423 |80

222,5

187 |265 |350 |273,5523,5|15

i Minimaler umschriebener Radius von Achse 3.

Zusatzliche Abdeckung

Es gibt eine zuséatzliche Abdeckung fir LeanLID-Varianten (Oberarmabdeckung).
Daher ist der Wert A fir LeanLID-Varianten unterschiedlich.

xx2100002054

Werkzeugflansch, Standard

190

(13.8)

Der Standard-Werkzeugflansch wird unten angezeigt. Die Flihrungsstiftbohrung
zeigt in der Kalibrierposition nach oben in Z-Richtung.

xx1300000280

¢ o

121170
[l 00

3R70

|

[¢]e 02[ATE

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.6 Ausriistung am Roboter montieren
Fortsetzung

A Gewindelange: 18 mm.

Die Drehscheibe der Robotervarianten IRB 6700-200/2.60 und IRB 6700-155/2.85
wurde umgeformt, als Axis Calibration fiir IRB 6700 eingefiihrt wurde. Vor dem
Modell Axis Calibration waren die Bohrungen in der Scheibe durchgéangig. Auf der
neuen Drehscheibe sind die Bohrungen nicht durchgéngig.

Werkzeugflansch, LeanID
Nachstehend abgebildet ist der Werkzeugflansch fiir Option 780-4, LeanID. Die
Fuhrungsstiftbohrung zeigt in der Kalibrierposition nach oben in Z-Richtung.

®

8 (®100H7)
1x45 °
[£]
L | o i il
T 8 ; 3 o : g
8 ~le S(e| 8
= Zle
4 Q s
9 "B
[F]
xx1300000290
‘A ‘Gewindelénge: 18 mm.
Giite der Befestigungen
Verwenden Sie zum Anbringen von Werkzeugen am Werkzeugflansch nur
Schrauben der Klasse 12,9. Verwenden Sie passende Schrauben und
Anzugsdrehmomente fir lhnre Anwendung.
90 Produktspezifikation - IRB 6700

3HAC044265-003 Revision: V
© Copyright 2023 ABB. Alle Rechte vorbehalten.



1 Beschreibung

1.7 Wartung und Fehlerbehebung

1.7 Wartung und Fehlerbehebung

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

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

1.8.1 Roboterbewegung

1.8 Roboterbewegung

1.8.1 Roboterbewegung

Art der Bewegung

Achse |Artder Bewegung |Bewegungsbereich: IRB|Bewegungsbereich: |Hinweis
6700 IRB 6700Inv
Achse 1 |Rotationsbewegung |+170° oder +220° (optio-|+170°
nal)
Achse 2 | Armbewegung -65°/+85° | +65° i
Achse 3 | Armbewegung -180°/+70° -180° fi/+70° i
Achse 4 |Handgelenkbewegung|+300° +300°
Achse 5 |Neigebewegung +130° iii +130¢ i
Achse 6 |Drehbewegung +360° IV +360° v
193,7 Umdrehungen +93,7 Umdrehungen |Hdéchstwert.
Der Standardarbeitsbereich fir
Achse 6 kann durch eine Ande-
rung der Parameterwerte in der
Software erweitert werden.
Die Option 610-1 Independent
axis
i Arbeitsbereich fir Varianten IRB 6700-300/2.70, IRB 6700-245/3.00:
+85° bis -65°, wenn Achse 3 innerhalb von +70° bis -45° ist
i +85° bis -58°, wenn Achse 3 innerhalb von +70° bis -180° ist
Il Die Arbeitsbereiche von Achse 2 und Achse 3 sind in manchen Bereichen zur Vermeidung einer
Kollision mit der Ausgleichseinheit eingeschrankt.
Il Bewegungsbereich +120° bis -120° fiir Roboter mit LeanID, Option 780-4.
v

Bewegungsbereich +220° bis -220° fur Roboter mit LeanID, Option 780-4.

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.8.1 Roboterbewegung
Fortsetzung

Arbeitsbereich Achse 2 und Achse 3 fiir IRB 6700-300/2.70 und -245/3.00
In manchen Bereichen zur Vermeidung einer Kollision mit der Ausgleichseinheit
eingeschréankt.

-
b

xx1700000509

Arbeitsbereich Achse 2 und Achse 3 fiir IRB 6700Inv-300/2.60 und -245/2.90
In manchen Bereichen zur Vermeidung einer Kollision mit der Ausgleichseinheit
eingeschréankt.

o 3 [ieg]

Axms 2 deg]

xx1700000510

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.8.1 Roboterbewegung
Fortsetzung

Arbeitsbereich Achse 5 und Achse 6 fiir LeanID, Option 780-4

Zulassiger Arbeitsbereich fir Achse 6 mit Position Achse 5 wird in der
nebenstehenden Abbildung gezeigt.

5

= g q E

g

o

Axis5

Axis6

xx1300001587

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

Arbeitsbereich

1.8.1 Roboterbewegung
Fortsetzung

Roboter

Handhabungskapazitit (kg)

Reichweite (m)

IRB 6700

235

2,65

1187

_—

3114

320

920

1908

2650

xx1300000281

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.8.1 Roboterbewegung

Fortsetzung

Fortsetzung auf nédchster Seite

Roboter

Handhabungskapazitit (kg)

Reichweite (m)

IRB 6700

205

2,80

1281

3259

308

958

2039

2794

xx1300000282
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1 Beschreibung

1.8.1 Roboterbewegung
Fortsetzung

Roboter

Handhabungskapazitit (kg)

Reichweite (m)

IRB 6700

200

2,60

1150

3065

911

1859

2601

282

xx1300000341

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.8.1 Roboterbewegung

Fortsetzung

Fortsetzung auf nédchster Seite

Roboter

Handhabungskapazitit (kg)

Reichweite (m)

IRB 6700

175

3,05

1527

3520

726

1109

2314

3056

xx1300000283
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1 Beschreibung

1.8.1 Roboterbewegung
Fortsetzung

Roboter

Handhabungskapazitit (kg)

Reichweite (m)

IRB 6700

155

2,85

1352

3312

529

994

2106

2848

xx1300000340

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.8.1 Roboterbewegung

Fortsetzung

Fortsetzung auf nédchster Seite

Roboter

Handhabungskapazitit (kg)

Reichweite (m)

IRB 6700

150

3,20

1604

3665

713

1067

2445

3200

xx1300000284

100

Produktspezifikation - IRB 6700

© Copyright 2023 ABB. Alle Rechte vorbehalten.

3HACO044265-003 Revision: V



1 Beschreibung

1.8.1 Roboterbewegung

Fortsetzung
Roboter Handhabungskapazitét (kg) |Reichweite (m)
IRB 6700 300 2,70
D e )
3
™

\

1187 957

1850 2720

xx1400001137

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.8.1 Roboterbewegung

Fortsetzung

Fortsetzung auf nédchster Seite

Roboter

Handhabungskapazitit (kg)

Reichweite (m)

IRB 6700

245

3,00

1518

3399

596

1057

2097

2967

xx1400001138
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1 Beschreibung

1.8.1 Roboterbewegung

Fortsetzung
Roboter Handhabungskapazitét (kg) |Reichweite (m)
IRB 6700Inv 300 2,60
1812 - 2617
1321 I 957

3204

xx1700000557

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.8.1 Roboterbewegung

Fortsetzung
Roboter Handhabungskapazitat (kg) | Reichweite (m)
IRB 6700Inv 245 2,90
2060 2864
1518 1057
‘ 3
)
:l'
)
xx1700000558
104 Produktspezifikation - IRB 6700
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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 Offset und einer Geschwindigkeit von 1,6 m/s
auf der schiefen ISO-Testebene, mit allen sechs Achsen in Bewegung. Das Ergebnis
kann abweichen, abhéngig von der Stelle im Arbeitsbereich, an der der Roboter
positioniert, Geschwindigkeit, Armkonfiguration, der Richtung, aus welcher er sich
der Position nahert, der Laderichtung des Armsystems. Spiel in den Getrieben
wirkt sich auch auf das Ergebnis aus.
Die Werte fiir AP, RP, AT und RT werden gemaB der folgenden Abbildung
gemessen.
(B) z
RP
VA
A
AP A
X
Y
xx0800000424
Pos. Beschreibung Pos. Beschreibung
A Programmierte Position E Programmierte Bahn
B Mittlere Position bei Program-| D Tatsachlicher Pfad bei Programmaus-
mausfiihrung 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
IRB 6700 235/2.65 205/2.80 175/3.05 150/3.20
Positionsgenauigkeit, API (in mm) |0,03 0,06 0,04 0,05
Positionswiederholgenauigkeit, RP |0,05 0,05 0,05 0,06
(in mm)
Positionsstabilisierungszeit, PSt (s) [0,16 0,17 0,28 0,34
innerhalb 0,5 mm zur Position
Bahngenauigkeit, AT (in mm) 1,7 1,5 1,9 1,6
Bahnwiederholbarkeit, RT (in mm) |0,08 0,08 0,12 0,14
i APist gemaB dem oben beschriebenen ISO-Test die Differenz zwischen der programmierten
Position (in der Zelle manuell gednderte Position) und der wahrend der Programmabarbeitung
erzielten Durchschnittsposition.
Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung
1.8.2 Leistung gemaB ISO 9283

Fortsetzung

IRB 6700 200/2.60 155/2.85 300/2.70 245/3.00

Positionsgenauigkeit, API (inmm) (0,03 0,03 0,07 0,03

Positionswiederholgenauigkeit, RP 0,05 0,08 0,06 0,05

(in mm)

Positionsstabilisierungszeit, PSt (s) |0,21 0,19 0,11 0,14

innerhalb 0,5 mm zur Position

Bahngenauigkeit, AT (in mm) 1,7 1,5 1,4 1,6

Bahnwiederholbarkeit, RT (in mm) |0,11 0,09 0,07 0,12

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

IRB 6700Inv 300/2.60 245/2.90

Positionsgenauigkeit, API (in mm) 0,06 0,06

Positionswiederholgenauigkeit, RP (in mm) 0,05 0,06

Positionsstabilisierungszeit, PSt (s) innerhalb 0,5 |0,26 0,28

mm zur Position

Bahngenauigkeit, AT (in mm) 1,6 1,6

Bahnwiederholbarkeit, RT (in mm) 0,1 0,22

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

106 Produktspezifikation - IRB 6700

3HAC044265-003 Revision: V
© Copyright 2023 ABB. Alle Rechte vorbehalten.



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 6700-235/2,65 100 °/s |90 °/s |90 °/s |170 °/s |120 °/s |190 °/s
IRB 6700-205/2,80 100 °/s |90 °/s |90 °/s |170 °/s |120 °/s |190 °/s
IRB 6700-200/2,60 110 °/s |110 °/s |110 °/s |[190 °/s [150 °/s |210 °/s
IRB 6700-175/3,05 100 °/s |90 °/s |90 °/s |170 °/s [120 °/s [190 °/s
IRB 6700-155/2,85 110 °/s |110 °/s |110 °/s {190 °/s [150 °/s |210 °/s
IRB 6700-150/3,20 100 °/s |90 °/s |90 °/s [170°/s |120 °/s |190 °/s
IRB 6700-300/2.70 100 °/s (88°/s 90 °/s |140 °/s |110 °/s |180 °/s
IRB 6700-245/3.00 100 °/s |88°/s 90 °/s |140 °/s |110 °/s |180 °/s
IRB 6700Inv-300/2.60 100 °/s |88°/s |90 °/s |140°/s [110 °/s [180 °/s
IRB 6700Inv-245/2.90 100 °/s |88°/s |90 °/s |140°/s [110 °/s [180 °/s

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

1.9 Liuftereinheit fiir Motor Achse 1

Option 87-1

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.

Giultige Schutzart fur Liftereinheit ist IP54. Bei Ausfall des Liifters stoppt der
Roboter. Die Option darf nicht gewéhlt werden, wenn der Roboter auf einer
Vefahreinheit, IRBT, montiert ist.

Um die Verwendung eines Lufters fiir den Achse-1-Motor zu bestimmen, verwenden
Sie die Funktion Gearbox Heat Prediction Tool (Tool zur Vorhersage der
Getriebewéarme) 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 Einleitung

1.10 Servozange

1.10.1 Einleitung

Allgemeines

Der Roboter kann mit Hardware und Software fiir folgende Konfigurationen
ausgestattet werden.

- Stationdre Zange

* Roboterzange

« Roboterzange und Verfahreinheit
« Verfahreinheit

Die speziellen Teile zur Servomotorsteuerung fiir ElektroschweiBzangen und fiir
Verfahreinheiten sind in den Abbildungen unten zu sehen. Die wesentlichen Teile
und die erforderlichen Optionen sind in den Konfigurationslisten unter den einzelnen
Abbildungen angegeben.

Die Steuerkabel des Basisroboters sind in den Abbildungen durch gepunktete
Linien dargestellt.

110
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1 Beschreibung

1.10.2 Stationare Zange

1.10.2 Stationare Zange

Allgemeines
A Axis 7
G
Control
Module FB7
- ﬂ
Drive 3 -
Module |- ro=t
- P
by |
:_ e
xx1000000507
Optionen

Die in der folgenden Tabelle aufgefiihrten Optionen sind erforderlich, um die
Bereitstellung zu vervollstédndigen. Weitere Einzelheiten zu jeder Option finden Sie
in der entsprechenden Produktspezifikation.

Option Beschreibung Produktspezifikati-

on

785-5 Stationary gun. Diese Option schlieBt Kabel G (7 m
Lénge) fur Resolver-Signale von der Roboterbasis
(FB7) zur stationaren Zange/Achse 7 ein.

864-1 Resolver connection, axis 7, am Sockel.

907-1 First additional drive. Die Antriebseinheit fiir Achse | Produktspezifikati-
7 mit der entsprechenden Verkabelung im Inneren |on - IRC5-Steuerung
des Antriebsmoduls.

786-1, -2, -3, -4 |Connection to first drive.

Kabel A (7-30 m) zwischen Antriebsmodul und sta-
tionarer Zange/Achse 7 zur Stromversorgung der
Servoeinheit.

635-6 Spot 6. Diese Option umfasst Spot Servo und Spot | Produktspezifikati-

Servo Equalizing. on - IRC5-Steuerung

Produktspezifikation - IRB 6700
3HAC044265-003 Revision: V

© Copyright 2023 ABB. Alle Rechte vorbehalten.

111



1 Beschreibung

1.10.3 Roboterzange

1.10.3 Roboterzange

Allgemeines
Axis 7
Control
module
Drive A
Module P 1
= ;'7:{
+50 I
: b .
xx1000000506
Option
Die in der folgenden Tabelle aufgefiihrten Optionen sind erforderlich, um die
Lieferung zu vervollstédndigen. Weitere Einzelheiten zu jeder Option finden Sie in
der entsprechenden Produktspezifikation.
Option Beschreibung Produktspezifikation
785-1 Robot gun. Die Option schlieBt Kabel im Manipu-
lator fiir Servoleistungssignale (Servozange/Ach-
se 7) ein.
907-1 First additional drive. Die Antriebseinheit fiir Produktspezifikati-
Achse 7 mit der entsprechenden Verkabelung |on - IRC5-Steuerung
im Inneren des Antriebsmoduls.
786-1, -2, -3, -4 |Connection to first drive. Kabel A (7-30 m) zwi-
schen Antriebsmodul und Roboterbasis zur
Stromversorgung der Servoeinheit.
635-6 Spot 6, Spot Servo, oder Spot Servo Equalizing. | Produktspezifikati-
on - IRC5-Steuerung
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1 Beschreibung

1.10.4 Roboterzange und Verfahreinheit

1.10.4 Roboterzange und Verfahreinheit

Allgemeines
Axis 7
Control
Module
Drive
Module
xx1000000505
Optionen

Die in der folgenden Tabelle aufgefiihrten Optionen sind erforderlich, um die
Lieferung zu vervollsténdigen. Weitere Einzelheiten zu jeder Option finden Sie in
der entsprechenden Produktspezifikation.

Option Beschreibung Produktspezifikation

785-1 +1002-21 Robot Gun - Track Motion. Die Option Produktspezifikati-
schlieBt Kabel im Manipulator fiir Servoleis-|on - IRBT
tungssignale (Servozange/Achse 7) ein. 4004/6004/7004

Im Lieferumfang der | Serielle Messbaugruppe (SMB2, Verteiler) |Produktspezifikati-

Verfahreinheit ent- |zur Verteilung der Servoleistung auf die on - IRBT

halten Achse 8. 4004/6004/7004
Die Baugruppe wird auf der Verfahreinheit
platziert.

Kabel von der seriellen Messbaugruppe zur
Verfahreinheit

Kabel B fiir Servoleistung (Lange: 1,5 m).
Verbindung zum ersten und zweiten Antrieb
Kabel E und F (7-22 m) zwischen Antriebsmo-
dul und serieller Messbaugruppe flir duale
Stromversorgung der Servoeinheit/Resolver-
Signale.

907-1 First additional drive. Die Antriebseinheit fiir| Produktspezifikati-
Achse 7 mit der entsprechenden Verkabelung | on - IRC5-Steuerung
im Inneren des Antriebsmoduls.

907-1 Second additional drive. Die Antriebseinheit| Produktspezifikati-
fuir Achse 8 mit der entsprechenden Verkabe- | on - IRC5-Steuerung
lung im Inneren des Antriebsmoduls.

635-6 Spot 6, Spot Servo, oder Spot Servo Equali- | Produktspezifikati-
zing. on - Steuerungssoftwa-

re IRC5

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.10.4 Roboterzange und Verfahreinheit

Fortsetzung
Option Beschreibung Produktspezifikation
864-1 Resolver-Anschluss, Achse 7, an Sockel
(FB7).
i zur Spezifizierung eines Roboters auf einer Verfahrachse mit Servozange. Option 1002-2 aus dem
Spezifikationsformular fiir die Verfahreinheit.
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1 Beschreibung

1.10.5 Verfahreinheit

1.10.5 Verfahreinheit

Allgemeines
Der Roboter kann mit einer Verfahreinheit versehen werden (siehe
Produktspezifikation - IRBT 4004/6004/7004). Fur Konfiguration und Spezifikation
der Hardware ziehen Sie die folgende Abbildung zu Rate.
FB7
=(mB
FrLiN~—  _ ___________
L'_'_, oo ST T T = ] SoCSTIIINN
I | N S
Control Axis 7 ): |
Module 27
AT e e ——
prive |, E ITI IT IT
Module (P 1o
e I :
xx1000000504
Optionen

Die in der folgenden Tabelle aufgefiihrten Optionen sind erforderlich, um die
Lieferung zu vervollstandigen. Weitere Einzelheiten zu jeder Option finden Sie in
der entsprechenden Produktspezifikation.

Option

Beschreibung

Produktspezifikation

Im Lieferumfang
der Verfahrein-
heit enthalten

Es wird die serielle Messbaugruppe (SMB, Serial
Measurement Board) im Manipulator zusammen
mit Option 864-1, FB7 fiir Signale an Achse
7/Verfahreinheit verwendet.

Kabel E fur die Verbindung zwischen Antriebs-
modul und dem Servomotor fiir den Antrieb der
Verfahreinheit.

Produktspezifikati-
on - IRBT
4004/6004/7004

907-1

First additional drive. Die Antriebseinheit fir
Achse 7 mit der entsprechenden Verkabelung
im Inneren des Antriebsmoduls.

864-1

Resolver-Anschluss, Achse 7, an Sockel (FB7).

Produktspezifikation - IRB 6700
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2 DressPack

2.1.1 Inbegriffene Optionen

2 DressPack

2.1 Einleitung

2.1.1 Inbegriffene Optionen

DressPack

Beinhaltet Optionen fiir den Oberarm, den Unterarm und den Sockel (Position B
und C und D, siehe Abbildung unten). Diese werden im Folgenden separat
beschrieben, sind aber als Komplettpaket fiir verschiedene Anwendungen
konzipiert.

DressPack fur den Boden enthélt Anwendersignale.

Der DressPack fiir Ober- und den Unterarm enthélt Prozesskabelpakete mit Signalen
fur den Anwendergebrauch.

Erforderliche Halterungen und Befestigungen sind ebenfalls inbegriffen.

Die Fuihrung fiir das Prozesskabelpaket am Roboter ist in verschiedenen
Konfigurationen erhaltlich.

ﬂ Hinweis

Diese ist fur alle Versionen des IRB 6700 und IRB 6700Inv erhéltlich.

©

xx1300001588

Fortsetzung auf néchster Seite
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2 DressPack

2.1.1 Inbegriffene Optionen

Fortsetzung

Fortsetzung auf nédchster Seite

Pos. Beschreibung

A Robotersteuerung (einschlieBlich Antrieb 7. Achse fiir Servozange)
B DressPack, Sockel

C DressPack, Unterarm

D DressPack, Oberarm
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2 DressPack

2.1.1 Inbegriffene Optionen
Fortsetzung

Spotwelding
Das Paket enthélt das oben beschriebene DressPack, die Zange/den Greifer des
Transformators mit den notwendigen Medien und der Software; siehe nachstehende
Abbildung.
: (D)
©
xx1300001588
Pos. Beschreibung
A Robotersteuerung (einschlieBlich Antrieb 7. Achse fiir Servozange)
B DressPack, Sockel
C DressPack, Unterarm
D DressPack, Oberarm
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2 DressPack
2.1.2 Produktbereich

2.1.2 Produktbereich

DressPack-Lésungen fiir unterschiedliche Anwenderanforderungen
Die verschiedenen Robotertypen kénnen mit den integrierten Kabel- und
Schlauchpaketen mit DressPack-Optionen ausgeristet werden. Das DressPack
wurde in Verbindung mit der Entwicklung des Manipulators entworfen. Daher ist
es mit dem Roboter synchronisiert.

Da das AusmaB der fiir den Anwender erforderlichen Flexibilitat je nach Komplexitéat
der Ablaufe/Handgelenkbewegungen auBerst unterschiedlich ist, sind zwei
Hauptgruppen von DressPack-Lésungen verflugbar (siehe Abbildung unten).

Complexity in
wrist movements

Integrated " High flexibility demand
(MH/SW) on production line
LeanID
e Lower flexibility demand
(E,\jl“lj)r”a' on production line
N2 MH 3

Performance/
Functionality

xx1300000285

Integriert
Dieser DressPack-Typ ist fur eine Fertigung erforderlich, bei der viele komplexe
Handgelenkbewegungen erfolgen und eine hohe Flexibilitat aufgrund wechselnder
Produkte benétigt wird.
Die verfligbaren Optionen lauten 798-3 und 780-4 fiir
Materialhandhabung/PunktschweiBen, das LeanlD-Konzept.

Extern

Dieser DressPack-Typ wird fur eine Fertigung mit geringer Komplexitat der
Handgelenkbewegungen empfohlen. Dies ist in der Regel der Fall, wenn in einer
Fertigungszelle nicht viele unterschiedliche Produkte gefertigt werden. Dieses
Paket erfordert eine individuellere Anpassung, um das Roboterprogramm bei der
Einrichtung zu optimieren.

Fortsetzung auf nédchster Seite
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2 DressPack

2.1.2 Produktbereich
Fortsetzung

Die verfligbaren Optionen fir Materialhandhabung sind 798-3 und 780-3.
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2 DressPack

2.1.3 Einschrénkungen der Roboterbewegungen

2.1.3 Einschrankungen der Roboterbewegungen

Allgemeines

Bei Verwendung der DressPack-Optionen fiir den Oberarm ist die Bewegungsfreiheit
des Roboters eingeschrénki.

In Positionen mit Rickwértskrimmung gibt es Einschrankungen wegen
Interferenzen mit dem Manipulator.

Kann den Arbeitsbereich einschranken, siehe Arbeitsbereich Achse 5 und
Achse 6 fiir LeanID, Option 780-4 auf Seite 94

H Hinweis

Nahere Informationen erhalten Sie bei Ihrer ABB-Niederlassung.

Einschrankungen fiir LeanID, Option 780-4

Die Begrenzung fur Achse 5 und 6 ist abh&ngig vom Zusammenbau des DressPack
am Werkzeug und wie die Einstellung vorgenommen wurde.

Achse Arbeitsbereich
Achse 5 120° bis -120°
Achse 6 220° bis -220°
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2 DressPack

2.1.4 Auswirkungen auf Lebensdauer des MH3 DressPack

2.1.4 Auswirkungen auf Lebensdauer des MH3 DressPack

Allgemeines
Es gibt einige Roboterbewegungen/-positionen, die im Roboterprogramm vermieden
werden sollten. Dies erhoht die Lebensdauer des Oberarm MH3-DressPack und
der VerschleiBteile, z. B. des Schutzschlauchs, der Schlauchverstarkung und der
Schutzhiillen, erheblich.

» Durch die Bewegung von Achse 5 darf das DressPack nicht gegen den
Oberarm des Roboters gedriickt werden.
« Die kombinierte Bewegung der Handgelenkachsen muss so begrenzt werden,
dass das DressPack nicht eng um den Oberarm gewickelt wird.
Ausflihrliche Informationen und empfohlene Einrichtungsjustierungen finden Sie
im Produkthandbuch.
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2 DressPack

2.1.5 Informationsstruktur

2.1.5 Informationsstruktur

Allgemeines

Die Informationen zum DressPack sind wie folgt strukturiert.

DressPack ist in zwei Versionen lieferbar, die fiir zwei unterschiedliche
Anwendungsbereiche entwickelt wurden. Jeder Typ wird in einem separaten Kapitel

beschrieben.

Abschnitt |Option Beschreibung

2.2 DressPack DressPack umfasst eine allgemeine DressPack-Beschrei-
bung mit generellen Informationen.

Materialhandhabung-Anwendung DressPack

Abschnitt |Option Beschreibung
2.3 Typ H DressPack fiir Materialhandhabung
Typ HSe DressPack fir die Handhabung des Werkstiicks an

elektrischen, servobetriebenen Transformatorpistolen,
die feststehend montiert sind.

PunktschweiBen-Anwendung DressPack

Abschnitt |Option Beschreibung
24 Typ Se DressPack fur elektrische, servobetriebene Transforma-
torpistolen, die der Robotermanipulator tragt.
Steckverbindersatze
Abschnitt |Option Beschreibung
2.3 Steckverbindersétze | Umfasst eine allgemeine Beschreibung der Steckverbin-

dersétze flir DressPack.
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2 DressPack

2.2 DressPack

2.2.1 Einleitung

2.2.1 Einleitung

Fir Materialhandhabung verfligbare DressPack-Konfigurationen

Die nachfolgende Tabelle zeigt die versch
zur Materialhandhabung verfligbar sind.

iedenen DressPack-Konfigurationen, die

Unterarm Oberarm
Option 778-1 Option 798-3, Sockel bis Achse 3 |Option 780-3, Achse 3 bis 6
Materialhandhabung | Interne Fiihrung im Unterarm Externe Flihrung

Option 780-4, Achse 3 bis Achse
6 (LeanID)

Interne Fiihrung

Fir PunkischweiBen verfiigbare DressPack-Konfigurationen

Die folgende Tabelle enthélt die unterschiedlichen DressPack-Konfigurationen fur

PunktschweiBen.

Unterarm Oberarm
Option 778-2 Option 798-3 Option 780-4
PunktschweiBen Sockel zu Achse 3 Int. Axis 3 zu 6 (LeanID)
Interne Flhrung
Option 798-2 Option 780-2
Sockel bis Achse 2 Ext. Achse 2 bis Achse 6
Externe Flihrung

Unterarm

Interne Fiihrung im Unterarm

Option 778-1 (Materialhandhabung)
Option 798-3, Sockel bis Achse 3

Option 3325-11/12/13, Sockel bis Achse 3

Externe Fuihrung
Option 798-3, Sockel bis Achse 3
Option 3325-11/12/13, Sockel bis Achse 3
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2 DressPack

2.2.2 Integrierte Funktionen fiir Oberarm-DressPack

2.2.2 Integrierte Funktionen fiir Oberarm-DressPack

Extern
Materialhandhabung (Option 780-3):
+ Interne Fihrung durch die Riickseite des Oberarms.
» Schutzschlauch kann bei Beschadigungen leicht ausgetauscht werden.
« Eine Version fir alle IRB 6700 Varianten.
« Anpassung fir optimale Schlauch-/Kabellédnge.
+ Leichter Wechsel von DressPack
Intern
PunktschweiBen und Materialhandhabung (Option 780-4):
+ Teilweise interne Fiihrung durch den Oberarm.
- Geeignet fiir komplexe Bewegungen.
« Hoher Bedarf an Flexibilitdt und Zuganglichkeit.
» Léangere Lebensdauer
« Vorhersehbare Bewegungen
» Leichter Wechsel von DressPack
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2 DressPack

2.2.3 Schnittstellenbeschreibungen fiir DressPack

2.2.3 Schnittstellenbeschreibungen fiir DressPack

Allgemeines
Die folgende Abbildung bietet eine Ubersicht {iber die verschiedenen
DressPack-Optionen und deren Positionen. Ausfiihrliche Informationen finden Sie
im Schaltplan und im Produkthandbuch fiir den Manipulator.
xx1300000224
Pos. Position Beschreibung Optionen
Basis FB7, CP/CS/CBUS/Ethernet 864-1, 798-3
B Achse 3 CP/CS/CBUS/Ethernet 798-3
Achse 6 CP/CS/CBUS/Ethernet, WELD 780-3, 780-4
Basis

Materialhandhabung (Option 798-3), sieche Abbildung unten:
+ Enthalten sind: A, ein D (Proc 1).
PunktschweiBen (Option 798-3), sieche nachstehende Abbildung:
- Inhalt: A, B (falls anwendbar), C, D (Prozess 1-4) und E, F (falls anwendbar).

!=!II‘=?=Ea;

»

xx1900001501

Fortsetzung auf nédchster Seite
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2 DressPack

2.2.3 Schnittstellenbeschreibungen fiir DressPack

Fortsetzung
Informationen Uber die entsprechenden Teile des Werkzeugs finden Sie im Kapitel
Steckverbindersétze auf Seite 155.
Pos. Beschreibung
A R1.CP/CS
B R1.SP (PunkitschweiBen Servozange) oder FB7 (Resolver-Anschluss)
C R1.WELD 3x35mm? (PunktschweiBen)
D R1.PROC 1 (Materialhandhabung/PunktschweiBen 1/2 Zoll, M22x1,5, 24 Grad-
Dichtung)
R1.PROC 2 - 4 (PunktschweiBen 1/2 Zoll, M22x1,5, 24-Grad-Dichtung)
E R1.ETHERNET (M12-Anschluss, wenn Ethernet-Kommunikation gewahlt ist)
FE (Funktionserde, wenn Ethernet-Kommunikation gewahlt ist)
Achse 3

Materialhandhabung (Option 798-3), siehe Abbildung unten:
« Enthalten sind: A und ein C (Proc 1).
PunktschweiBen (Option 798-3), sieche nachstehende Abbildung:
« Inhalt: A, D, B/E/F/G/H (falls anwendbar) und C (Prozess 1-4).

xx1900001511

Informationen Uber die entsprechenden Teile des Werkzeugs finden Sie im Kapitel
Steckverbindersétze auf Seite 155.

Pos.

Beschreibung

R2.CP/CS

R2.ETHERNET (M12-Anschluss, wenn Ethernet-Kommunikation gewahlt ist)

R2.PROC 1 (Materialhandhabung 1/2 Zoll M22x1,5, 24-Grad-Dichtung)
R2.PROC 2-4 (PunktschweiBen 1/2 Zoll, M22x1,5, 24-Grad-Dichtung)

Fortsetzung auf nédchster Seite
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2 DressPack

2.2.3 Schnittstellenbeschreibungen fiir DressPack
Fortsetzung

Pos. Beschreibung
D R2.WELD 3x35mm?2 (PunktschweiBen)
E R2.FB7
F R2.SP (PunktschweiBen Servozange)
G R2.CBUS (UTOW-Steckverbinder, wenn DeviceNet-Kommunikation gewéahit
ist)
H FE (Funktionserde, wenn Ethernet-Kommunikation gewahlt ist)
Achse 6
Extern

Materialhandhabung (Option 780-3), sieche Abbildung unten:
« Schlauch und Kabel, freie Lange, min. 1 000 mm
« Luftschlauch mit freiem Ende.

Das Kabel endet mit einem Anschluss. Die Hauptteile werden in der folgenden
Liste beschrieben (Informationen zu den entsprechenden Teilen des Werkzeugs
finden Sie im Kapitel Steckverbindersétze auf Seite 155):

1

xx0900000728

Materialhandhabung-Steckverbinder
Materialhandhabung (Option 780-3), sieche Abbildung unten:

+ Freie Kabelldnge, min. 1 000 mm
- Signale werden mit einem M12-Anschluss verbunden.

Die Hauptteile im Anschluss werden mit Namen und Harting-Artikelnummer in der
folgenden Liste angegeben (Informationen zu den entsprechenden Teilen des
Werkzeugs finden Sie im Harting-Produktangebot).

Name Harting-Artikel
PIN-Steckverbinder, R3.ETHERNET 21 03 881 1405
PIN 61 03 000 0094

xx1100000956

Fortsetzung auf néchster Seite
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2 DressPack

2.2.3 Schnittstellenbeschreibungen fiir DressPack

Fortsetzung

Materialhandhabung-Steckverbinder (LeanID)
Materialhandhabung/PunktschweiBBen Option 780-4 (LeanID), siehe Abbildung

unten:

« Schlauch und Kabel, freie Lange, min. 1 160 mm

« Schlauche und SchweiBstromkabel (nur flir PunktschweiBen) mit freiem

Ende.

Das Kabel endet mit Steckern fiir entsprechende Teile des Werkzeugs, siehe
Steckverbindersétze auf Seite 155 und im UTOW-Produktangebot.

xx1200000117

Pos. Beschreibung

A R3.CP/CS (UTOW-Steckverbinder 26p) Kundensignale und Leistung

B R3.ETHERNET (M12 Anschluss) Ethernet-Signale (wenn Ethernet-Kommuni-
kation gewahlt ist).

C R3.PROC 1-2 (1/2", freies Ende) R3.PROC 2-4 (3/8", freies Ende) Medien-
schlauche

D R3.WELD 3x25mm? (freies Ende) PunktschweiBen, Leistung
R3.FB7 (M23 Steckverbinder 17p) Servomotor-Feedback (wenn Servozange
zum PunktschweiBen aktiviert ist)

F R3.SP (M23 Steckverbinder 8p) Servomotor-Leistung (wenn Servozange zum
PunktschweiBen aktiviert ist)

G R3.CBUS (UTOW-Steckverbinder 10p) BUS-Signale (wenn Profibus- oder

DeviceNet-Kommunikation gewahlt ist)

- FE (M8 Kabelschuh) Funktionserde 10 mm? (wenn Parallel- oder
Ethernet-Kommunikation gewahlt ist)

Fortsetzung auf nédchster Seite
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2 DressPack

2.2.3 Schnittstellenbeschreibungen fiir DressPack
Fortsetzung

xx2000000109
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2 DressPack

2.2.4 Abmessungen

2.2.4 Abmessungen

Abmessungen fiir Roboter mit DressPack

H Hinweis

MaBe fiir spezifische Varianten miissen in 3D-CAD-Modellen gemessen werden.

Die Abmessungen werden in den folgenden Abbildungen gezeigt.
Achse 3 bis Achse 6 (Option 780-3)

xx2200000418

Option PunktschweiBen 778-2 + Option 798-3 (Sockel bis Achse 3) + Option 780-4
(Achse 3 bis Achse 6)

650 360,

xx1300000287

Sockel bis Achse 3 + Achse 3 bis Achse 6 (Option 798-3 + 780-4)

Fortsetzung auf nédchster Seite
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2 DressPack

2.2.4 Abmessungen
Fortsetzung

Option Materialhandhabung 778-1 + Option 798-3 (Sockel bis Achse 3) + Option
780-4 (Achse 3 bis Achse 6)

500

——
IISTZRY A, {j,‘mwlsilu

e TRy

xx2000001776

Produktspezifikation - IRB 6700 133
3HACO044265-003 Revision: V
© Copyright 2023 ABB. Alle Rechte vorbehalten.



2 DressPack

2.3.1 Einleitung

2.3 Typ H/HSe

2.3.1 Einleitung

Allgemeines

Die Variante Typ H wurde fiir die Materialhandhabung (MH) und die Variante Typ
Hse fiir die Handhabung von Teilen an einer stationdren PunktschweiBzange
(Druckluft- oder Servosteuerung) konzipiert. Inbegriffene Module siehe Abbildung
unten.

B

xx2000001777

Pos. Name

A Robotersteuerung Einschl. 7. Achsenantrieb fiir Servozange ,
HSe

B DressPack, Sockel

C DressPack, Unterarm

D DressPack, Oberarm Fir Typ H und HSe

E Robotergreifer

F Stationére Zange Druckluft- oder Servosteuerung und HSe

Verfligbare Konfigurationen mit zugehérigen Optionsnummern werden nachfolgend
beschrieben.

Fortsetzung auf nédchster Seite
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2 DressPack

Beschreibung der Option

2.3.1 Einleitung
Fortsetzung

Option

Typ

Beschreibung

16-1

Anschluss am Schrank

Sockelkabel und -anschlisse im Inneren des E/A-
Bereichs fiir das DressPack werden ausgewahlt.
Lénge und Konfiguration des Bodenkabelbaums
werden unter den nachfolgenden Optionen angege-
ben.

Option 94-X fiir parallele Kommunikation.

Option 90-X fiir parallele Kommunikation und Feld-
buskommunikation mit Can/DeviceNet.

Option 92-X fiir parallele Kommunikation und Feld-
buskommunikation mit Profibus.

455-1

Parallele Kommunikation

Verfuigt tiber die Signalkabel, die fiir die parallele
Kommunikation im Unter- und Oberarm des Dress-
Pack benétigt werden. Muss mit Option 94-X kombi-
niert werden.

455-4

Parallele Kommunikation
und Buskommunikation

Verfligt tiber die Signalkabel, die fir die Kombination
von paralleler Kommunikation und Buskommunika-
tion im Unter- und Oberarm des DressPack benétigt
werden. Muss mit Option 90-X oder 92-X kombiniert
werden.

455-8

Parallel- oder Ethernet-
Kommunikation

Verfligt Gber die Signalkabel, die fiir die Buskommu-
nikation im Unter- und Oberarm des DressPack be-
notigt werden. Muss mit Option 859-X kombiniert
werden. Option 94-X muss gewéhlt sein.

Die verfiigbaren Alternativen und zuldssigen Kombinationen werden in den
schematischen Abbldungen unten gezeigt.

Anwendungsschnitt-| Option 455-1 Option 94-X Option 778-1
stelle angeschlos- | parajlele Kommunikati- | Kabellinge, Materialhandha-
sen_an on Parallele Kommunikati- |Pung
Option 16-1, on
Schrank
Option 455-4 Option 90-X
parallele Kommunikation | Option 92-X
und Buskommunikation Kabellinge, Parallele
Kommunikation und
Buskommunikation
Option 455-8 Option 859-X
Parallel- oder Ethernet- |Kabellange, Ethernet-
Kommunikation Kommunikation
DressPack
Unterarm Oberarm
Option 778-1. Option 798-3, Sockel zu Achse 3 |Option 780-3, Achse 3 zu 6
Materialhandhabung | Interne Flihrung im Unterarm Externe Fiihrung
Option 780-4, Achse 3 zu 6
Interne Flihrung
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2 DressPack
2.3.2 Konfigurationsergebnis fiir Typ H HSe

2.3.2 Konfigurationsergebnis fur Typ H HSe

Allgemeines
Je nach der oben vorgenommenen Auswahl an Optionen hat das DressPack einen
anderen Inhalt. Die Wahl der Fuhrung hat keine Auswirkung auf den Inhalt. Siehe
unten die Tabellen fir Signalinhalte.

DressPack Typ H/HSe. Parallele Kommunikation
« Option 16-1 mit Anschluss an den Schrank

* (Option 94-X zur Angabe der Kabellange)

« Option 455-1. Parallele Kommunikation

« Option 778-1. Materialhandhabung

« Option 798-3. Interne Fuhrung, DressPack-Unterarm
Eine der Optionen:

+ Option 780-3 (und Option 798-3). Externe Fiihrung

« Option 780-4 (und Option 798-3). Interne Fiihrung
Die Tabelle unten enthélt die verfigbaren Kabel-/Medientypen.

Typ An Klem- |An Anschluss- |Kabel/Teil-|Zulassige Kapazi-
men im punkt. Sockel, |bereich |tét
Schrank Achse 3 oder
Achse 6
Anwenderleistung (CP)
Versorgungsleistung 242 2+2 0,75 mm?2 (250 VAC, 5 A rms
Schutzerde 1 0,75 mm?2 |250 VAC
Anwendersignale (CS)
Signale 13 13 0,2mm?2 |50V DC,1Arms
Signale 8 8 (4x2) 0,2mm?2 |50V DC,1Arms
getrennt abgeschirmt
Medium
Luft (PROC 1) 1 12,5 mm |Max. Luftdruck 16
Innen- bar / 230 PSI.
durchmes-

ser

Fortsetzung auf nédchster Seite
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2 DressPack

2.3.2 Konfigurationsergebnis fiir Typ H HSe

+ Option 16-1 mit Anschluss an den Schrank

« (Option 90-X zur Angabe der Kabellange)

Fortsetzung

DressPack Typ H/HSe. Parallele Kommunikation und Feldbuskommunikation, Can/DeviceNet

» Option 455-4. Parallele Kommunikation und Buskommunikation
« Option 778-1. Materialhandhabung
+ Option 798-3. Interne Fiihrung, DressPack-Unterarm

Eine der Optionen:

+ Option 780-3 (und Option 798-3). Externe Fiihrung
« Option 780-4 (und Option 798-3). Interne Flihrung
Die Tabelle unten enthélt die verfiigbaren Kabel-/Medientypen.

Typ An Klem- |An Anschluss- |Kabel/Teil-|Zulassige Kapazi-
men im punkt. Sockel, bereich tat
Schrank Achse 3 oder
Achse 6
Anwenderleistung (CP)
Versorgungsleistung 2+2 2+2 0,75 mm2 |250 VAC, 5 A rms
Schutzerde 1 0,75 mm?2 |250 VAC
Anwendersignale (CS)
Signale 13 13 0,2mm?2 |50V DC,1Arms
Signale 8 8 (4x2) 0,2mm?2 |50V DC,1Arms
getrennt abgeschirmt
Anwenderbus (CBus)
Bussignale An der Bus- (2 0,14 mm?2 |Can/DeviceNet
karte spez.
Bussignale An der Bus- |2 0,2mm?2 |50V DC,1Arms
karte
Medium
Luft (PROC 1) 1 12,5 mm |Max. Luftdruck 16
Innen- bar / 230 PSI.
durchmes-
ser

Fortsetzung auf néchster Seite
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2 DressPack

2.3.2 Konfigurationsergebnis fiir Typ H HSe
Fortsetzung

DressPack Typ H/HSe. Parallele Kommunikation und Feldbuskommunikation, Profibus
+ Option 16-1 mit Anschluss an den Schrank

+ (Option 92-X zur Angabe der Kabellange)
» Option 455-4. Parallele Kommunikation und Buskommunikation
« Option 778-1. Materialhandhabung
+ Option 798-3. Interne Fiihrung, DressPack-Unterarm
Eine der Optionen:
+ Option 780-3 (und Option 798-3). Externe Fiihrung
« Option 780-4 (und Option 798-3). Interne Fiihrung
Die Tabelle unten enthélt die verfiigbaren Kabel-/Medientypen.

Typ An Klem- |An Anschluss- |Kabel/Teil-|Zulassige Kapazi-
men im punkt. Sockel, |bereich tat
Schrank Achse 3 oder
Achse 6
Anwenderleistung (CP)
Versorgungsleistung 242 2+2 0,75 mm2 250 VAC, 5 A rms
Schutzerde 1 0,75 mm?2 |250 VAC

Anwendersignale (CS)

Signale 13 13 0,2mm2 |50V DC,1Arms

Signale 8 8 (4x2) 0,2mm?2 |50V DC,1Arms
getrennt abgeschirmt

Anwenderbus (CBus)

Bussignale An der Bus- |4 0,14 mm?2 |Profibus 12 Mbit/s
karte spez.
Medium
Luft (PROC 1) 1 12,5 mm |Max. Luftdruck 16
Innen- bar / 230 PSI.
durchmes-

ser

Fortsetzung auf nédchster Seite
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2 DressPack

DressPack Typ H/HSe.

2.3.2 Konfigurationsergebnis fiir Typ H HSe

Fortsetzung

Parallele Kommunikation und Feldbuskommunikation, Ethernet
+ Option 16-1 mit Anschluss an den Schrank

« (Option 859-X zur Angabe der Kabellédnge)

* (Option 94-X zur Angabe der Kabellange)

« Option 455-8. Parallele Kommunikation und Ethernet-Kommunikation
+ Option 778-1. Materialhandhabung
« Option 798-3. Interne Fiihrung, DressPack-Unterarm

Eine der Optionen:
« Option 780-3 (und Option 798-3). Externe Fiihrung
+ Option 780-4 (und Option 798-3). Interne Fiihrung
Die Tabelle unten enthélt die verfligbaren Kabel-/Medientypen.

Typ An Klem- |An Anschluss- | Kabel/Teil-| Zuldssige Kapazitat
men im punkt. Sockel, |bereich
Schrank Achse 3 oder
Achse 6
Anwenderleistung (CP)
Versorgungsleistung 242 242 0,75 mm?2 | 250 VAC, 5 A rms
Schutzerde 1 0,75 mm? |250 VAC
Anwendersignale (CS)
Signale 13 13 0,2mm?2 |50V DC, 1A rms
Signale 8 8 (4x2) 0,2mm?2 |50V DC,1Arms
getrennt abgeschirmt
Anwenderbus (Ethernet)
Bussignale 4 4 0,4 mm?2 Ethernet KAT 5e, 100
Mbit !
Medium
Luft (PROC 1) 1 12,5 mm |Max. Luftdruck 16 bar
Innen- /230 PSI.
durchmes-
ser

Ethernet mit Aderfarben nach PROFINET-Standard, M12-Anschliisse.

Fortsetzung auf néchster Seite
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2 DressPack

2.3.2 Konfigurationsergebnis fiir Typ H HSe

Fortsetzung

Erforderliche allgemeine Optionen fiir Typ HSe
Damit die PunktschweiBfunktion IRB 6700 wie vorgesehen arbeitet, sind allgemeine
Standardroboteroptionen erforderlich. Diese Standardoptionen werden in anderen
Kapiteln ausflihrlicher beschrieben, jedoch auch in diesem Kapitel erwéhnt.

Option 727-1. 24 V 8 A Stromversorgung
Option 635-6. Spot. Softwareoption fiir pneumatische Zangen

Erforderliche zuséatzliche Optionen fiir Servozange Typ HSe
Damit das PunktschweiBfunktion mit einer Servozange verwendet werden kann,
sind einige zuséatzliche Servoantriebsoptionen (zusétzlich zu jenen, die in
Zusammenfassung der fiir Typ HSe erforderlichen Optionen auf Seite 142
beschrieben sind) erforderlich. Diese Standardoptionen werden in anderen Kapiteln
beschrieben, jedoch auch in diesem Kapitel erwéahnt.

Option 907-1. Erster Zusatzantrieb
Option 864-1. Resolveranschluss, Achse 7
Option 785-5. Stationére Zange

Option 786-1, -2, -3, -4. Verbindung zum ersten Antrieb (Kabellange muss
angegeben werden)

Option 635-6. Spot 6

Zudem sollte Option 630-1, Servozangenwechsel, hinzugefiigt werden, wenn ein
Wechsel des Servozangenwerkzeugs erforderlich ist.
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2 DressPack

2.3.3 Zusammenfassung der allgemeinen Optionen fiir Typ H HSe

2.3.3 Zusammenfassung der allgemeinen Optionen fiir Typ H HSe

Allgemeines

Die folgenden Optionen sind die Mindestanforderungen fiir eine vollstdndige
PunktschweiBfunktion DressPack Typ H/HSe:

Option 16-1. Anschluss an Steuerungsschrank, (Kabellange und
Kommunikationstyp miissen angegeben werden)

Option 455-1, 455-4 oder 455-8. Parallele Kommunikation bzw. parallele und
Buskommunikation oder EtherNet (Kommunikationstyp muss angegeben
werden)

Option 778-1. Materialhandhabung
Option 798-3. DressPack Unterarm (interne Fiihrung im Unterarm)
Option 780-3, -4. DressPack Oberarm (externe oder interne Fiihrung)
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2 DressPack

2.3.4 Zusammenfassung der fiir Typ HSe erforderlichen Optionen

2.3.4 Zusammenfassung der fiur Typ HSe erforderlichen Optionen

Servozange
« Option 907-1. Erster Zusatzantrieb
» Option 785-5. Stationdre Zange
« Option 786-1. Verbindung zum ersten Antrieb (andere Léngen erhéltlich)
» Option 635-6. Spot 6
142 Produktspezifikation - IRB 6700
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2 DressPack
2.4.1 Einleitung

2.4 Typ Se

2.4.1 Einleitung

Allgemeines

Die Variante Typ Se ist fiir ein robotergefiihrtes Servowerkzeug (elektrische Zange)
konzipiert Inbegriffene Module siehe Abbildung unten. Verfligbare Konfigurationen
mit zugehdrigen Optionsnummern werden nachfolgend beschrieben.

©

xx1300002179

Position Name

A Robotersteuerung (einschlieBlich 7. Achsenantrieb), Se
B DressPack, Sockel

C DressPack, Unterarm

D DressPack, Oberarm

Verfligbare Konfigurationen mit zugehérigen Optionsnummern werden nachfolgend
beschrieben. Fur die spezifischen Servomotorverbindungen in DressPack fiir Typ
Se muss auch die Option 785-1 Robot gun gewéhlt werden. Einzelheiten finden
Sie unter Roboterzange auf Seite 112.

Fortsetzung auf néchster Seite
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2 DressPack

2.4.1 Einleitung
Fortsetzung

Beschreibung der Option

Option

Typ

Beschreibung

16-1

Anschluss am Schrank

Sockelkabel und -anschliisse im Inneren des
E/A-Bereichs fiir das DressPack werden ausge-
wéhlt. Lange und Konfiguration des Bodenkabel-
baums werden unter den nachfolgenden Optio-
nen angegeben.

Option 94-X fiir parallele Kommunikation.

Option 90-X fiir parallele Kommunikation und
Feldbuskommunikation mit Can/DeviceNet.

Option 92-X fiir parallele Kommunikation und
Feldbuskommunikation mit Profibus.

455-1

Parallele Kommunikation

Verfligt Gber die Signalkabel, die fiir die parallele
Kommunikation im Unter- und Oberarm des
DressPack benétigt werden. Muss mit Option
94-X kombiniert werden.

455-4

Parallele Kommunikation und
Buskommunikation

Verflugt tiber die Signalkabel, die fiir die Kombi-
nation von paralleler Kommunikation und Bus-
kommunikation im Unter- und Oberarm des
DressPack benétigt werden. Muss mit Option
90-X oder 92-X kombiniert werden.

455-8

Parallel und Ethernet

Verfligt Gber die Signalkabel, die fiir die Ethernet-
Kommunikation im Unter- und Oberarm des
DressPack benétigt werden. Muss mit Option
859-X kombiniert werden. Option 94-X muss
gewahlt sein.

Anwendungsschnitt-| Option 455-1, Parallele  Option 94-X Option 778-2,
stelle angeschlos- | Kommunikation Kabelldnge, Parallele |PunktschweiBen
senan Kommunikation
Option 16-1, . )
Schrank Option 455-4, Parallele | Option 90-X
Kommunikation und Option 92-X
Buskommunikation "
Kabelldnge, Parallele
Kommunikation und
Buskommunikation
Option 455-8, Parallele| Option 859-X
Kommunikation und | kapelizange, Ethernet-
Ethernet-Kommunikati- | k ommunikation
on
DressPack
Unterarm Oberarm
Option 778-2 Option 798-3, Sockel zu Achse 3 |Option 780-4, Achse 3 zu 6
PunktschweiBen |Externe Fiihrung Interne Fithrung
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2 DressPack

2.4.2 Konfigurationsergebnis fir Typ Se

2.4.2 Konfigurationsergebnis fiir Typ Se

Allgemeines

Je nach der oben vorgenommenen Auswahl an Optionen (kombiniert mit Option
785-1 Roboterzange) hat das DressPack einen anderen Inhalt. Der Wahl der
Fihrung hat keine Auswirkung auf den Inhalt. Siehe unten die Tabellen fiir

Signalinhalte.

DressPack Typ Se. Parallele Kommunikation

« Option 16-1 mit Anschluss an den Schrank

* (Option 94-X zur Angabe der Kabellange)

« Option 455-1. Parallele Kommunikation

« Option 778-2. PunktschweiBen

« Option 798-3. Externe Fihrung, DressPack-Unterarm

und:

+ Option 780-4 (und Option 798-3). Interne Flihrung, DressPack Oberarm
Die Tabelle unten enthélt die verfligbaren Kabel-/Medientypen fur Typ S.

Typ S An Klem- |An Anschluss- |Kabel/Teil-| Zuldssige Kapazi-
men im punkt. Sockel, |[bereich |tat
Schrank Achse 3 oder
Achse 6
Anwenderleistung (CP)
Versorgungsleistung 242 2+2 0,75 mm?2 |250 VAC, 5 A rms
Schutzerde 1 0,75 mm?2 |250 VAC
Anwendersignale (CS)
Signale 13 13 0,2mm?2 |50V DC,1Arms
Signale 8 8 (4x2) 0,2mm?2 |50V DC,1Arms
getrennt abgeschirmt
Medium
Wasser/Luft (PROC 1-4) 4 12,5 mm |Max. Luftdruck 16
innen bar / 230 PSI.
Durchmes- | Max. Wasserdruck
ser ! 10 bar / 145 PSI.
SchweiBleistung (WELD)
Unter- und Oberarm 2 35 mm2 ii |600 VAC, 150 A

Schutzerde (Unter- und
Oberarm)

RMS bei 20°C
(68°F)

i Fir LeanID 2x1/2" + 2x3/8", nur Oberarm

il Fir LeanID Oberarm 25 mm2, nur Oberarm, 135 A rms

Fortsetzung auf néchster Seite
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2 DressPack

2.4.2 Konfigurationsergebnis fiir Typ Se

Fortsetzung

Die Tabelle unten enthalt die verfligbaren Kabel-/Medientypen fiir Typ Se.

Typ Se An Klem- |An Anschluss- |Kabel/Teil-| Zulassige Kapazi-
men im punkt. Sockel, |bereich |tét
Schrank Achse 2/3 oder
Achse 6
Anwenderleistung (CP)
Versorgungsleistung 242 2+2 0,75 mm?2 |250 VAC, 5 A rms
Schutzerde 1 0,75 mm2 |250 VAC
Anwendersignale (CS)
Signale 13 13 0,2mm?2 |50V DC,1Arms
Signale 8 8 (4x2) 0,2mm?2 [50V DC,1Arms
getrennt abgeschirmt
Servomotorsignale
Servomotorleistung Am Antrieb |3 1,5mm2 |600VAC,12 Arms
Schutzerde Am Antrieb |1 1,5mm?2 |600 VAC
Signale, verdrillte Paare fiir | - 6 0,23mm?2 |50 VDC, 1 A rms
Resolver
Bremse - 2 0,23 mm2 |50V DC, 1 A rms
Temperaturkontrolle/PTC |- 2 0,23mm?2 |50 VDC, 1 A rms
Medium
Wasser/Luft (PROC 1-4) 4 12,5 mm |Max. Luftdruck 16
Innen- bar/230 PSI.
durcihmes- Max. Wasserdruck
ser 10 bar / 145 PSI.
SchweiBleistung (WELD)
Unter- und Oberarm 2 35 mm?2 i |600 VAC,
150 A RMS bei
Schutzerde (Unter- und 1 20°C (68°F)

Oberarm)

i Fir LeanID 2x1/2" + 2x3/8", nur Oberarm

i Fir LeanID Oberarm 25 mm2, nur Oberarm, 135 A rms

Fortsetzung auf ndchster Seite
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2 DressPack

2.4.2 Konfigurationsergebnis fiir Typ Se

+ Option 16-1 mit Anschluss an den Schrank

« (Option 90-X zur Angabe der Kabellange)

Fortsetzung

DressPack Typ Se. Parallele Kommunikation und Feldbuskommunikation, Can/DeviceNet

» Option 455-4. Parallele Kommunikation und Buskommunikation

« Option 778-2. PunktschweiBBen

+ Option 798-3. Externe Fiihrung, DressPack-Unterarm

und:

+ Option 780-4 (und Option 798-3). Interne Fiihrung, DressPack Oberarm
Die Tabelle unten enthalt die verfligbaren Kabel-/Medientypen fir Typ S.

Typ S An Klem- |An Anschluss- |Kabel/Teil-|Zulassige Kapazi-
men im punkt. Sockel, bereich |tat
Schrank Achse 3 oder
Achse 6
Anwenderleistung (CP)
Versorgungsleistung 242 242 0,75 mm?2 [250 VAC, 5 Arms
Schutzerde 1 0,75 mm?2 |250 VAC
Anwendersignale (CS)
Signale 13 13 0,2mm?2 |50V DC,1Arms
Signale 8 8 (4x2) 0,2mm2 |50V DC,1Arms
getrennt abgeschirmt
Anwenderbus (CBus)
Bussignale An der Bus- |2 0,14 mm?2 |Can/DeviceNet
karte spez.
Bussignale An der Bus- |2 0,23 mm2 (50 VDC, 1 Arms
karte
Medium
Wasser/Luft (PROC 1-4) 4 12,5 mm |Max. Luftdruck 16
Innen- bar / 230 PSI.
durcihmes- Max. Wasserdruck
ser 10 bar / 145 PSI.
SchweiBleistung (WELD)
Unter- und Oberarm 2 35 mm?2 i {600 VAC,
150 A RMS bei
Schutzerde (Unter- und 1 o o
Oberarm) 20°C (68°F)

i Fir LeanID 2x1/2" + 2x3/8", nur Oberarm

il Fir LeanID Oberarm 25 mm2, nur Oberarm, 135 A rms

Fortsetzung auf néchster Seite
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2 DressPack

2.4.2 Konfigurationsergebnis fiir Typ Se

Fortsetzung

Die Tabelle unten enthalt die verfligbaren Kabel-/Medientypen fiir Typ Se.

Typ Se An Klem- |An Anschluss- |Kabel/Teil-| Zulassige Kapazi-
men im punkt. Sockel, |bereich |tét
Schrank Achse 3 oder
Achse 6
Anwenderleistung (CP)
Versorgungsleistung 242 2+2 0,75 mm?2 |250 VAC, 5 A rms
Schutzerde 1 0,75 mm2 |250 VAC
Anwendersignale (CS)
Signale 13 13 0,2mm?2 |50V DC,1Arms
Signale 8 8 (4x2) 0,2mm?2 [50V DC,1Arms
getrennt abgeschirmt
Anwenderbus (CBus)
Bussignale An der Bus- |2 0,14 mm?2 |Can/DeviceNet
karte spez.
Bussignale An der Bus- |2 0,23mm?2 |50 VDC, 1 Arms
karte
Servomotorsignale
Servomotorleistung Am Antrieb |3 1,5mm?2 |600VAC,12 Arms
Schutzerde Am Antrieb |1 1,5mm?2 |600 VAC
Signale, verdrillte Paare fiir | - 6 0,23mm?2 |50 VDC, 1 A rms
Resolver
Bremse - 2 0,23 mm2 |50V DC, 1 A rms
Temperaturkontrolle/PTC |- 2 0,23mm?2 |50 VDC, 1 A rms
Medium
Wasser/Luft (PROC 1-4) 4 12,5 mm |Max. Luftdruck 16
Innen- bar/230 PSI.
durcihmes- Max. Wasserdruck
ser 10 bar / 145 PSI.
SchweiBleistung (WELD)
Unter- und Oberarm 2 35 mm2 il |600 VAC,
150 A RMS bei
Schutzerde (Unter- und 1 20°C (68°F)

Oberarm)

' Fir LeanID 2x1/2" + 2x3/8", nur Oberarm
I Fir LeanID Oberarm 25 mm2, nur Oberarm, 135 A rms

Fortsetzung auf nédchster Seite
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2 DressPack

2.4.2 Konfigurationsergebnis fiir Typ Se

+ Option 16-1 mit Anschluss an den Schrank

« (Option 92-X zur Angabe der Kabellange)

Fortsetzung

DressPack Typ Se. Parallele Kommunikation und Feldbuskommunikation, Profibus

» Option 455-4. Parallele Kommunikation und Buskommunikation

« Option 778-2. PunktschweiBBen

+ Option 798-3. Externe Fiihrung, DressPack-Unterarm

und:

+ Option 780-4 (und Option 798-3). Interne Fiihrung, DressPack Oberarm
Die Tabelle unten enthalt die verfligbaren Kabel-/Medientypen fir Typ S.

Typ S An Klem- |An Anschluss- |Kabel/Teil-|Zulassige Kapazi-
men im punkt. Sockel, bereich |tat
Schrank Achse 3 oder
Achse 6
Anwenderleistung (CP)
Versorgungsleistung 242 242 0,75 mm?2 250V AC,5 A RMS
Schutzerde 1 0,75 mm?2 |250 V AC
Anwendersignale (CS)
Signale 13 13 0,2mm2 [50V DC, 1 ARMS
Signale 8 8 (4x2) 0,2mm?2 |50V DC,1ARMS
getrennt abgeschirmt
Anwenderbus (CBus)
Bussignale An der Bus- |4 0,14 mm?2 |Profibus 12 Mbit/s
karte spez.
Medium
Wasser/Luft (PROC 1-4) 4 12,5 mm |Max. Luftdruck 16
Innen- bar / 230 PSI.
durcihmes- Max. Wasserdruck
ser 10 bar / 145 PSI.
SchweiBleistung (WELD)
Unter- und Oberarm 2 35 mm2 il 600 V AC,
150 A RMS bei
Schutzerde (Unter- und 1 o o
Oberarm) 20°C (68°F)

i Fir LeanID 2x1/2" + 2x3/8", nur Oberarm

il Fiir LeanID Oberarm 25 mm2, nur Oberarm, 135 A rms

Fortsetzung auf néchster Seite
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2 DressPack

2.4.2 Konfigurationsergebnis fiir Typ Se

Fortsetzung

Die Tabelle unten enthalt die verfligbaren Kabel-/Medientypen fiir Typ Se.

Typ Se An Klem- |An Anschluss- |Kabel/Teil-| Zulassige Kapazi-
men im punkt. Sockel, |bereich |tét
Schrank Achse 3 oder
Achse 6
Anwenderleistung (CP)
Versorgungsleistung 242 2+2 0,75 mm?2 250V AC,5 A RMS
Schutzerde 1 0,75 mm2 250 V AC
Anwendersignale (CS)
Signale 13 13 0,2mm?2 |50V DC,1 ARMS
Signale 8 8 (4x2) 0,2mm?2 |50V DC,1ARMS
getrennt abgeschirmt
Anwenderbus (CBus)
Bussignale An der Bus- |6 (3x2) 0,14 mm? |Profibus 12 Mbit/s
karte 6 spez.
Servomotorsignale
Servomotorleistung Am Antrieb |3 1,5mm2 |600V AC, 12 A
RMS
Schutzerde Am Antrieb |1 1,5mm?2 |600V AC
Signale, verdrillte Paare fiir |- 6 0,23 mm? |50 V DC, 1 A RMS
Resolver
Bremse - 2 0,23mm2 |50 V DC, 1 A RMS
Temperaturkontrolle/PTC |- 2 0,23 mm?2 (50 VDC, 1 A RMS
Medium
Wasser/Luft (PROC 1-4) 4 12,5 mm |Max. Luftdruck 16
Innen- bar/230 PSI.
durcihmes- Max. Wasserdruck
ser 10 bar / 145 PSI.
SchweiBleistung (WELD)
Unter- und Oberarm 2 35 mm2 ii |600 V AC,
150 A RMS bei

Schutzerde (Unter- und
Oberarm)

20°C (68°F)

i Fir LeanID 2x1/2" + 2x3/8",

nur Oberarm

il Fiir LeanID Oberarm 25 mm?2, nur Oberarm, 135 A rms

Fortsetzung auf nédchster Seite
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2 DressPack

2.4.2 Konfigurationsergebnis fiir Typ Se

+ Option 16-1 mit Anschluss an den Schrank

« (Option 859-X zur Angabe der Kabellédnge)

* (Option 94-X zur Angabe der Kabellange)

Fortsetzung

DressPack Typ Se. Parallele Kommunikation und Feldbuskommunikation, Ethernet

« Option 455-8. Parallele Kommunikation und Ethernet-Kommunikation

+ Option 778-2. PunktschweiBen

« Option 798-3. Externe Fiihrung, DressPack-Unterarm

und:

« Option 780-4 (und Option 798-3). Interne Fiihrung, DressPack Oberarm
Die Tabelle unten enthélt die verfiigbaren Kabel-/Medientypen fiir Typ S.

Typ S An Klem- |An Anschluss- |Kabel/Teil-|Zulassige Kapazi-
men im punkt. Sockel, bereich tat
Schrank Achse 3 oder
Achse 6
Anwenderleistung (CP)
Versorgungsleistung 2+2 2+2 0,75 mm2 |250 VAC, 5 A rms
Schutzerde 1 0,75 mm?2 |250 VAC
Anwendersignale (CS)
Signale 13 13 0,2mm?2 |50V DC,1Arms
Signale 8 8 (4x2) 0,2mm?2 |50V DC,1Arms
getrennt abgeschirmt
Anwenderbus (Ethernet)
Bussignale 4 4 0,4 mm2 |Ethernet KAT 5e,
100 Mbit !
Medium
Wasser/Luft (PROC 1-4) 4 12,5 mm |Max. Luftdruck 16
Innen- bar / 230 PSI.
durc‘ipmes- Max. Wasserdruck
ser 10 bar / 145 PSI.
SchweiBleistung (WELD)
Unter- und Oberarm 2 35 mm?2 iii |00 VAC,
150 A RMS bei
Schutzerde (Unter- und 1 o o
Oberarm) 20°C (68°F)

i Ethernet mit Aderfarben nach PROFINET-Standard, M12-Anschliisse.

il Fir LeanID 2x1/2" + 2x3/8"

il Fir LeanID Oberarm 25 mm?2, 135 A rms

Fortsetzung auf néchster Seite
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2 DressPack

2.4.2 Konfigurationsergebnis fiir Typ Se

Fortsetzung

Die Tabelle unten enthalt die verfligbaren Kabel-/Medientypen fiir Typ Se.

Typ Se An Klem- |An Anschluss- |Kabel/Teil-| Zulassige Kapazi-
men im punkt. Sockel, |bereich |tét
Schrank Achse 2/3 oder
Achse 6
Anwenderleistung (CP)
Versorgungsleistung 242 2+2 0,75 mm?2 |250 VAC, 5 A rms
Schutzerde 1 0,75 mm2 |250 VAC
Anwendersignale (CS)
Signale 13 13 0,2mm?2 |50V DC,1Arms
Signale 8 8 (4x2) 0,2mm?2 [50V DC,1Arms
getrennt abgeschirmt
Anwenderbus (Ethernet)
Bussignale 4 4 0,4 mm?2 |Ethernet KAT 5e,
100 Mbit !
Servomotorsignale
Servomotorleistung Am Antrieb |3 1,5mm?2 |600VAC, 12 Arms
Schutzerde Am Antrieb |1 1,5mm?2 |600 VAC
Signale, verdrillte Paare fiir | - 6 0,23mm?2 |50 VDC, 1 Arms
Resolver
Bremse - 2 0,23mm?2 |50 VDC, 1 Arms
Temperaturkontrolle/PTC |- 2 0,23 mm?2 |50 VDC, 1 A rms
Medium
Wasser/Luft (PROC 1-4) 4 12,5 mm |Max. Luftdruck 16
Innen- bar/230 PSI.
durciihmes- Max. Wasserdruck
ser 10 bar / 145 PSI.
SchweiBleistung (WELD)
Unter- und Oberarm 2 35 mm2 i |00 VAC,
150 A RMS bei

Schutzerde (Unter- und
Oberarm)

20°C (68°F)

i Ethernet mit Aderfarben nach PROFINET-Standard, M12-Anschliisse.

i Fir LeanID 2x1/2" + 2x3/8"

il Fiir LeanID Oberarm 25 mm?2, 135 A rms

Fortsetzung auf nédchster Seite
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2 DressPack

2.4.2 Konfigurationsergebnis fiir Typ Se
Fortsetzung

Erforderliche Optionen fiir Servozange, Typ Se
Damit das PunktschweiBfunktion mit einer Servozange verwendet werden kann,
sind einige zusatzliche Servoantriebsoptionen erforderlich. Diese Standardoptionen
werden in anderen Kapiteln beschrieben, jedoch auch in diesem Kapitel erwahnt.
« Option 907-1. Erster Zusatzantrieb
« Option 864-1. Resolveranschluss, Achse 7
« Option 785-1. Roboterzange
« Option 786-1, -2, -3, -4. Verbindung zum ersten Antrieb (Kabellange muss
angegeben werden)
« Option 635-6. Spot 6.

Zudem sollte Option 630-1, Servozangenwechsel, hinzugefiigt werden, wenn ein
Servozangenwechsel erforderlich ist.

Fortsetzung auf néchster Seite
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2 DressPack

2.4.3 Zusammenfassung der allgemeinen Optionen fir Typ Se

Fortsetzung

2.4.3 Zusammenfassung der allgemeinen Optionen fur Typ Se

Allgemeines

Die folgenden Optionen entsprechen den Mindestanforderungen fiir einen
kompletten SpotPack Typ S/Se:

Option 16-1. Anschluss an Steuerungsschrank, (Kabelldnge und
Kommunikationstyp miissen angegeben werden)

Option 455-1, 455-4 oder 455-8. Parallele Kommunikation bzw. parallele und
Buskommunikation oder EtherNet (Kommunikationstyp muss angegeben
werden)

Option 778-2. PunktschweiBen
Option 798-3. Externe Fiihrung, DressPack-Unterarm
Option 780-4 Interne Fiihrung, DressPack Oberarm

Servozange Typ Se

Option 907-1. Erster Zusatzantrieb
Option 785-1. Roboterzange

Option 786-1,-2,-3,-4. Verbindung zum ersten Antrieb (Kabellange muss
angegeben werden)

Option 635-6. Spot 6
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2 DressPack

2.5 Steckverbindersitze

2.5 Steckverbindersatze

Allgemeines
Ausfihrlichere Informationen zur Lage des Anschlusses finden Sie in
Schnittstellenbeschreibungen fiir DressPack auf Seite 127.

Weiter unten ist ein Beispiel dafiir, wie ein Steckverbindersatz und seine Bauteile
aussehen kénnen.

xx1300000223

Fortsetzung auf nédchster Seite
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2 DressPack

2.5.1 Sockel - Steckverbindungssatze

2.5.1 Sockel - Steckverbindungssatze

Verfiigbare Optionen

DressPack-Optio- | Resolver-Anschluss, |Beschrei-
nen Achse 7 bung
Option|Name 798-3 864-1
459-1 |CP/CS, Proc 1 on ba- X
se
453-1 |FB7 X

Ethernet und Servo-Leistungsanschliisse nicht verfugbar.

Option CP/CS, Proc 1 on base - 459-1
R1. CP/CS und Proc 1 am Sockel fiir Option 798-3.
Diese Option umfasst einen Satz mit Anschliissen. Muss vom Anwender montiert
werden. Der Satz enthalt:
» 1 Schlauch-Fitting (Schwenkmutteradapter, (V2 Zoll, M22x1,5 Messing 24
Grad-Dichtung))
* Anschluss mit:

1 Stlick Abdeckung Foundry (Harting) HAN EMC / M 40

1 Stiick Rahmenhaube mit Scharnier (Harting) |Nuss, GroBe 16

2 Stiick Mehrfachanschluss, Buchse (Harting) |Typ HD (25 polig)

1 Stiick Mehrfachanschluss, Buchse (Harting) | Typ DD (12 polig)

1 Stiick Mehrfachanschluss, Buchse (Harting) |Typ EE (8 polig)

10 Stiick Crimpkontakte, Buchse Fiir 1,5 mm?2

10 Stlick Crimpkontakte, Buchse Fiir 0,5 mm?2

10 Stiick Crimpkontakte, Buchse Fiir 1,0 mm?2

10 Stiick Crimpkontakte, Buchse Fir 2,5 mm?2

12 Stlick Crimpkontakte, Buchse Fiir 0,14 - 0,37 mm?2
45 Buchsen Fiir 0,2 - 0,56 mm?2

Montagezubehdr zum Fertigstellen des Anschlus-
ses

Montageanweisung

Option FB7 - 453-1
R3. FB 7 an Sockel fiir Option 864-1

Diese Option umfasst einen Satz mit einem Anschluss. Muss vom Anwender
montiert werden. Der Satz enthélt:

* Anschluss mit:

1 Stiick Mehrfachstecker (Stift) uTow

Fortsetzung auf nédchster Seite
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2 DressPack

2.5.1 Sockel - Steckverbindungssatze

Fortsetzung
1 Stiick Adapter 8 Stift
8 Stiick Stift Fir 0,13 - 0,25 mm?
Montagezubehér zum Fertigstellen des Anschlusses
Montageanweisung
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2 DressPack
2.5.2 Achse 3 - Steckverbindungssatze

2.5.2 Achse 3 - Steckverbindungssatze

Verfiigbare Optionen

DressPack-Optionen |Beschreibung

Option Name 798-3
458-1 CP/CS, CBUS/SP/SS, Proc X uTow
1 Achse 3

Option CP/CS/CBus/SP/SS, Proc 1 axis 3 - 458-1

CP/CS/CBus/SP/SS, Prozess 1, Achse 3, werkzeugseitig fuir Option 780-3 und
780-4.

Dieser Satz enthalt einen Steckverbindersatz, der werkzeugseitig von Achse 3
montiert werden kann.

Muss vom Anwender montiert werden.
Der Satz enthélt:

« 1 Schlauch-Fitting (Parker Pushlock (1/2 Zoll, M22x1,5 Messing, 24
Grad-Dichtung))

* Anschluss mit:

CP/CS

1 Stiick UTOW-Steckverbinder, 26p, Bajonett UTOW61626PH, Nuss, GroBe 16

26 Stuick Stift RM18W3K, 0,5-0,82 mm?

CBUS

1 Stiick UTOW-Steckverbinder, 10p, Bajonett UTOW61210PH, Nuss, GroBe 12

10 Stiick Stift RM18W3K, 0,5-0,82 mm?

Ethernet

1 Stuick Steckverbinder M12 Harting 21 03 881 1405

4 Stiick Stift Harting 09670005576, 0,13-0,33 mm?2

SP (Servo Power)
1 Stiick Gerader Stecker M23 8p

4 Stick Crimp-Stift 1 mm AWG 24-17
4 Stiick Crimp-Stift 2 mm AWG 18-14
SS (Servo Signal)

1 Stlick Gerader Stecker M23 17p

17 Stick Stift AWG 28-20

Montagezubehér zum Fertigstellen des Anschlusses

Montageanweisung
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2 DressPack

2.5.3 Achse 6 - Steckverbindungssétze

2.5.3 Achse 6 - Steckverbindungssatze

Verfiigbare Optionen

Beschreibung
Option|Name 780-3 (MH) |780-4 (LeanlID)
543-1 |CP/CS/CBUS/SP/SS Prozess 1, X X uTow
Achse 6
452-1 gchweiBen, Prozess 1-4, Achse X MC, separate Leiter

Option CP/CS/CBus,

Proc 1 axis 6 - 543-1
CP/CS/CBus/SP/SS, Prozess 1, Achse 6, werkzeugseitig fiir Option 780-3 und
780-4.

Dieser Satz enthélt einen Anschlusssatz, der werkzeugseitig von Achse 6 montiert
werden kann.

Muss vom Anwender montiert werden.
Der Satz enthalt:

« 1 Schlauch-Fitting (Schwenkmutteradapter (1/2 Zoll, M22x1,5 Messing, 24
Grad-Dichtung))

* Anschluss mit:

CP/CS

1 Stiick UTOW Steckverbinder 26p, Schott UTOW71626PHO05, Nuss, GroBe 16
26 Stuck Stift RM18W3K, 0,5-0,82 mm?2

CBUS

1 Stiick UTOW-Steckverbinder, 10p, Schott UTOW71210PHO05, Nuss, GroBe 12
10 Stiick Stift RM18W3K, 0,5-0,82 mm?2

Ethernet

1 Stlick Anschlussbuchse M12 Harting 21 03 881 2425

4 Stick Buchse Harting 09670005476, 0,13-0,33 mm?2

SP (Servo Power)
1 Stlick Schottkontakt M23

4 Stiick Crimp-Stift 1 mm AWG 24-17
4 Stick Crimp-Stift 2 mm AWG 18-14
SS (Servo Signal)

1 Stilick Schottkontakt M23

17 Stick Stift AWG 28-20

Montagezubehdr zum Fertigstellen des Anschlusses

Montageanweisung

Option Weld, Proc 1-4 axis 6 - 452-1

SchweiBen und Prozess 1-4 Achse 6, manipulatorseitig, fiir Option 780-4

Fortsetzung auf néchster Seite
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2 DressPack

2.5.3 Achse 6 - Steckverbindungssatze

Fortsetzung
Das Prozesskabelpaket von Achse 6 hat ein freies Ende fir Medien und flr
SchweiBstromkabel. Die Option 452-1 umfasst einen Satz mit Anschliissen. Dieser
muss vom Anwender montiert werden, nachdem Schlduche und Leistungskabel
auf die entsprechende Lange geschnitten wurden.
Der Satz enthalt:
* 4 Schlauch-Fittings (Schwenkmutteradapter (2 x 12", M22x1,5) und (2x 3/8",
M16x1,5))
- 1 Mehrfachkontaktstecker (Buchse) mit:
* |1 Stiick SchweiBanschluss 3x25 mm?2
1 Stiick Kabelverschraubung Durchmesser 24-28 mm
1 Stiick Endgehéuse 0,21-0,93 mm?2
1 Stiick Reduzierkupplung PG36/PG29
Montagezubehor zum Fertigstellen des An-
schlusses
Montageanweisung
160
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3 Spezifikation der Varianten und Optionen

3.1 Einflihrung in Varianten und Optionen

3 Spezifikation der Varianten und Optionen

3.1 Einfuhrung in Varianten und Optionen

Allgemeines
In den folgenden Abschnitten werden die verschiedenen Varianten und Optionen
fuir IRB 6700 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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3 Spezifikation der Varianten und Optionen

3.2 Manipulator

3.2 Manipulator

Varianten
Option IRB-Typ Handhabungskapazitit (kg) | Reichweite (m)
435-111 6700 235 2,65
435-112 6700 205 2,80
435-113 6700 175 3,05
435-114 6700 150 3,20
435-115 6700 200 2,60
435-116 6700 155 2,85
435-126 6700 300 2,70
435-127 6700 245 3,00
435-138 6700Inv 300 2,60
435-139 6700Inv 245 2,90
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
209-202 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.
H Hinweis
Beachten Sie, dass die Lieferzeit fiir lackierte Ersatzteile bei ABB
Nicht-Standardfarben langer ist.
Schutzarttypen
Option Schutzart Hinweis
287-4 Standard IP67
287-3 Foundry Plus 2 |Siehe Schutzart Foundry Plus 2 auf Seite 12 fir eine kom-
plette Beschreibung des Schutztyps Foundry Plus 2.

Fortsetzung auf nédchster Seite
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3 Spezifikation der Varianten und Optionen

Oberarmabdeckung

3.2 Manipulator
Fortsetzung

xx1400002039

Pos.

Beschreibung

A

Option 430-1

Foundry Plus-Kabelschutz

Die Manipulatorkabel sind zusétzlich mit aluminiertem Leder vor Aluminiumspritzern,
Gussgraten und Spanen geschutzt, die bei der spanenden Bearbeitung erzeugt
werden. Das Prozesskabel fiir die Materialhandhabung vom Sockel zu Achse 3,
Option 798-3, ist auf dieselbe Weise geschutzt.

Option |Typ Beschreibung
908-1 Foundry-Kabel- Fir zuséatzlichen Schutz der Kabel.
schutz Erfordert die Option 287-3 Foundry Plus.
Gabelstaplerausriistung
Option |Typ Beschreibung
159-1 Gabelstapleraustriis- | Hebevorrichtung am bodenmontierten Manipulator IRB
tung IRB 6700 6700 zur Handhabung mit Gabelstapler.
Hinweis! Wenn der Lufter fir Motoreinheit Achse 1 verwen-
det wird, muss er demontiert werden, damit die Gabelstap-
lerhebevorrichtung verwendet werden.
159-2 Hebevorrichtung fiir |[Fiir IRB 6700Inv werden keine Schlduche und Adapter
Gabelstapler IRB mitgeliefert. Diese miissen vom Anwender montiert werden.
6700Inv!

Begrenzung des Arbeitsbereichs

Um die Sicherheit des Roboters zu erh6hen, kann der Arbeitsbereich der Achse
1 durch zusétzliche mechanische Anschléage begrenzt werden.

Es wird empfohlen, die Gabelstaplereinschubsvorrichtungen nach Gebrauch zu entfernen

Option

Beschreibung

29-1

werden kann.

Zwei Anschlage, mit denen der Arbeitsbereich in 15°-Schritten begrenzt

Fortsetzung auf néchster Seite
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3 Spezifikation der Varianten und Optionen

3.2 Manipulator
Fortsetzung

xx1400002035

Pos. Beschreibung
A Zwei mechanische Anschlage
B Bolzen-Anzugsdrehmoment: 60 Nm

Erweiterter Arbeitsbereich

Option |Typ Beschreibung

561-1 Achse 1 bis £220° |Die Option erweitert den Arbeitsbereich an Achse 1 von
+170° bis +220°.

Wenn die Option benutzt wird, kann der mechanische An-
schlag nach einer Risikobewertung demontiert werden.
Erfordert die Optionen SafeMove oder EPS (Elektronische
Positionsschalter).!

i Diese Option ist nicht fiir IRB 6700Inv verfligbar.

Fortsetzung auf nédchster Seite
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3 Spezifikation der Varianten und Optionen

3.2 Manipulator
Fortsetzung

@ VORSICHT

Die Option Extended work range ermdéglicht Giber eine Softwarekonfiguration
eine Erweiterung des Arbeitsbereichs fiir Achse 1. Wenn diese Option installiert
ist, kann der Arbeitsbereich den Bereich tiberschreiten, der durch den
mechanischen Anschlag an Achse 1 begrenzt ist. Der Arbeitsbereich muss durch
die Option SafeMove begrenzt werden.

Bei Verwendung der Option Extended work range, fiir die Begrenzung des
Arbeitsbereichs muss zuvor eine Risikoanalyse durchgefiihrt werden, um
sicherzustellen, dass keine Restrisiken bestehen. Dies ist auch der Fall vor dem
Entfernen von mechanischen Anschléagen.

Weitere Informationen Uber die Option SafeMove, siehe
Anwendungshandbuch - Funktionale Sicherheit und SafeMove2.

Wenn der mechanische Anschlag entfernt wird, sollte der Manipulator tiber eine
entsprechende Markierung verfiigen, beispielsweise ein Etikett. Wenn der Roboter
mit der Option Extended work range geliefert wird, dann ist ein solches Etikett
im Lieferumfang enthalten.
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3 Spezifikation der Varianten und Optionen

3.3 Gerate
3.3 Gerite
Allgemeines
Option |Typ Beschreibung
213-1 Sicherheitswarn- Am Manipulator kann eine Sicherheitswarnleuchte mit
leuchte Dauerlicht montiert werden. Die Warnleuchte leuchtet im

Betriebszustand MOTORS ON. Die Sicherheitswarnleuchte
ist an einem Roboter mit UL/UR-Zulassung erforderlich.

37-1 Grundplatte Kann auch fiir IRB 7600 verwendet werden. MaBzeichnung
siehe Installation auf Seite 22.!

87-1 Luftereinheit fir Mo- | Gebrauchsempfehlungen finden Sie unter Liiftereinheit fiir
tor Achse 1 (IP54) |Motor Achse 1 auf Seite 109.

Nicht fur Schutzart Foundry Plus. Nicht zusammen mit
Verfahreinheit.

430-1 Oberarmabdeckun- |Siehe Abbildung in Oberarmabdeckung auf Seite 163.
gen In Schutzart GieBerei eingeschlossen.

804-1 Beschriftungen fiir |Fiir eine genauere Markierung der Kalibrierstellung des
Synchronisierungs- |Roboters. Montageanweisungen werden mitgeliefert.
markierungen Siehe Abbildungen fiir Synchronisierungsbeschriftungen,
Achse 1-6.

i Kann nicht fiir IRB 6700Inv verwendet werden.

Synchronisierungsbeschriftungen
Die Option enthalt Beschriftungen fiir jede Achse. Es folgt ein Beispiel der
Synchronisierungsbeschriftungen.

xx1300001127

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 lblicherweise mit dem
Zellsicherheitsschaltkreis und/oder einer Sicherheits-SPS verbunden, die flir den
Anschluss der Roboterzelle zustandig ist, um beispielsweise zu verhindern, dass
Roboter und Bediener gleichzeitig denselben Arbeitsbereich betreten. Siehe
Anwendungshandbuch - Elektronische Positionsschalter.

Fortsetzung auf nédchster Seite
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3 Spezifikation der Varianten und Optionen

Resolveranschluss Achse 7

3.3 Geréate
Fortsetzung

Option |Beschreibung Hinweis
864-1 Am Sockel Zusammen mit erstem Zusatzantrieb verwendet, Option
907-1.
Standardkalibriermethode

Option Typ Beschreibung

1999-1 Achsenkalibrierung Bevorzugte Standardkalibriermethode. Robuste
Hochleistungs-Achsenkalibrierung nur unter Verwen-
dung von mechanischen Kalibrieranschldgen und
Software.

1999-2 Calibration Pendulum |Die bisherige Standardkalibriermethode darf nur in

besonderen Fillen verwendet werden, wenn der
Kunde die Kalibrierung mit einem bereits installierten
Sockel in Einklang bringen will.!

i Diese Option ist nicht fur IRB 6700Inv verfligbar.

ﬂ Hinweis

Die Kalibriermethoden sind nicht austauschbar.
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3 Spezifikation der Varianten und Optionen
3.4 Bodenkabel

3.4 Bodenkabel

Léange des Manipulatorkabels

Option |Lange
210-2 7m
210-3 15m
210-4 22 m
210-5 30m
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3 Spezifikation der Varianten und Optionen

3.5 Prozess DressPack

3.5 Prozess DressPack

Anschluss an

Option |Anschluss an |Beschreibung
16-1 Schrank Die Signale CP/CS sind an 12-polige Schraubklemmen,
Phoenix MSTB 2.5/12-ST-5.08, in der Steuerung angeschlos-
sen. Das Kabel zwischen R1.CP/CS und der Steuerung wird
mitgeliefert.
Kommunikation
Option |Typ Beschreibung
455-1 Parallele Kommu- | Enthalt Anwenderleistung CP, Anwendersignale CS.
nikation
455-4 parallele Kommu- | Enthélt CP, Anwendersignale und CAN/DeviceNet oder Profi-
nikation und Bus- |bus fiir Prozesskabelpaket.
kommunikation
455-8 Parallel- oder Enthélt CP, Anwendersignale und PROFINET oder Ethernet/IP
Ethernet-Kommu- | fiir Prozesskabelpaket.
nikation
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3 Spezifikation der Varianten und Optionen

3.6 DressPack-Bodenkabel

3.6 DressPack-Bodenkabel

Anschluss an Parallel/CAN DeviceNet/Profibus/Ethernet

Die folgenden Informationen geben die Kabellange fiir Parallel/CANDeviceNet,
Profibus, Ethernet zur Verbindung zum Schrank an.

Option Léange Beschreibung
90-2/92-2 7m

90-3/92-3 15m

90-4/92-4 22m

90-5/92-5 30 m
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3 Spezifikation der Varianten und Optionen

3.7 DressPack, Unter- und Oberarm

3.7 DressPack, Unter- und Oberarm

DressPack-Prozesskonfiguration

H Hinweis

Weitere Informationen tiber die Prozesskabelpakete finden Sie unter DressPack
auf Seite 125.

Option |Beschreibung Hinweis
778-1 Materialhandhabung |Enthalt Signale und einen Luftschlauch.
778-2 PunktschweiBen Enthélt Signale, SchweiBstromkabel, einen Luftschlauch

und drei Medienschlauche.

DressPack, Unterarm

DressPack-Oberarm

Option |Beschreibung Hinweis

798-3 Fiahrung Sockel zu Materialhandhabung / PunktschweiBen
Achse 3

Option |Beschreibung Hinweis

780-3 Externe Fiihrung von | Erfordert Optionen 778-1 und 798-31.
Achse 3 zu Achse 6

780-4 Interne Fiihrung von | Erfordert Option 798-3./

Achse 3 zu Achse 6

nicht verfugbar.

Die Oberarmverkabelung ist fir den IRB 6700Inv in Kombination mit der Option Foundry Plus 2

ﬂ Hinweis

Wenn die Option 780-4, LeanID, ausgewabhlt ist, verringert sich die Nutzlast, fur
weitere Informationen sehen Sie Lastdiagramme auf Seite 43

Produktspezifikation - IRB 6700

3HAC044265-003 Revision:

\Y

171

© Copyright 2023 ABB. Alle Rechte vorbehalten.




3 Spezifikation der Varianten und Optionen

3.8 Steckverbindersatze

3.8 Steckverbindersatze

Allgemeines
Die Anschliisse passen zu denen am Manipulatorsockel, Achse 3 bzw. Achse 6.
Inhalt
Das Kit besteht aus Steckverbindern, Stiften und Buchsen. Technische
Beschreibung siehe unter Steckverbindersétze auf Seite 155.
Option |Typ Beschreibung
459-1 R1.CP/CS, PROC1 Fir den Anschluss Anwenderleistung/Anwendersi-
gnal und einen Prozessanschluss am Manipulator-
sockel. Die Buchsen flir Buskommunikation sind
inbegriffen.
453-1 R3.FB7 Fir den Anschluss der 7. Achse am Manipulatorso-
ckel
458-1 R2.CP/CS, PROC1 Fir den Anschluss Anwenderleistung/Anwendersi-
gnal und einen Prozessanschluss an Achse 3. Stifte
fur Buskommunikation sind inbegriffen.
452-1 Weld, PROC1-4 Achse 6 |SchweiBanschluss und vier Prozessanschliisse an
Achse 6, Manipulatorseite
543-1 CP/CS/BUS, PROC1 Achse| Anschluss fir Anwenderleistung/Anwendersignal/An-
6 wenderbus an Achse 6 Werkzeugseite.
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3 Spezifikation der Varianten und Optionen

3.9 Servozange

3.9 Servozange

Inhalt
Technische Beschreibung siehe unter Servozange auf Seite 110.

Option |Lange

785-1 Fir robotergefiihrte Servozange

785-2 Fir stationdre Servozange.

Verbindung zum ersten Antrieb
Die folgenden Informationen geben die Kabellange fiir die Verbindung zum ersten
Antrieb an. Weitere Informationen finden Sie unter Servozange auf Seite 110.

Option |Lange
786-1 7m
786-2 15m
786-3 22 m
786-4 30 m
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3 Spezifikation der Varianten und Optionen

3.10 Sachmaéngelhaftung

3.10 Sachmangelhaftung

Sachmaéngelhaftung

Fur die gewahlte Zeitspanne wird ABB Ersatzteile und Arbeit fir 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, kénnen im ABB Ability Service Condition Monitoring
& Diagnostics keine Daten fur Roboter mit OmniCore-Steuerungen analysiert
werden. Dann muss ABB zum Standort reisen, wobei Reisekosten fiir den Kunden

anfallen. Die erweiterte Garantiezeitraum beginnt stets am Tag des Ablaufs der
Garantie. Garantiebedingungen gemaB Definition in den Allgemeinen
Geschéftsbedingungen.

ﬂ Hinweis

Die vorstehende Beschreibung ist nicht anwendbar auf die Option Stock warranty

haftung + 12 Monate

[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 Geschéaftsbedingungen.
438-2 Standardsachméngel- |Erweiterte Standardsachméngelhaftung mit zuséatzlichen

12 Monaten ab Ablaufdatum der Standardsachméngel-
haftung. Es gelten die Sachméangelhaftungvorschriften.
Wenden Sie sich bei anderen Anforderungen an den
Kundendienst.

438-4

Standardsachméngel-
haftung + 18 Monate

Erweiterte Standardsachméngelhaftung mit zusétzlichen
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 Standardsachméngelhaftung mit zusétzlichen
24 Monaten ab Ablaufdatum der Standardsachmangel-
haftung. Es gelten die Sachméangelhaftungvorschriften.
Wenden Sie sich bei anderen Anforderungen an den
Kundendienst.

438-6

Standardsachméngel-
haftung + 6 Monate

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

438-7

Standardsachmaéngel-
haftung + 30 Monate

Erweiterte Standardsachméngelhaftung mit zusétzlichen
30 Monaten ab Ablaufdatum der Standardsachméngel-
haftung. Es gelten die Sachméangelhaftungvorschriften.

Fortsetzung auf nédchster Seite
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3 Spezifikation der Varianten und Optionen

3.10 Sachméngelhaftung
Fortsetzung

Option |Typ Beschreibung
438-8 Bestandssachméngel- |Maximal 6 Monate verzégerte Standardsachmangelhaf-
haftung tung, ab Versanddatum. Beachten Sie, dass keine An-

spriche fiir Sachmangelhaftungsfélle geltend gemacht
werden kdnnen, die vor dem Ende der Bestandssach-
maéngelhaftung 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.

Sachmaéngelhaftung fiir DressPack

ﬂ Hinweis

Option 780-3 Oberarm DressPack MH3 wird nicht von der Sachméngelhaftung
abgedeckt.

ﬂ Hinweis

Option 780-4 DressPack LeanlID féllt unter die Sachméangelhaftung.
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Diese Seite wurde absichtlich leer gelassen



4 Zubehor
4.1 Einfihrung in Zubehor

4 Zubehor

4.1 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
Weitere Informationen finden Sie unter Produktspezifikation - IRC5-Steuerung und
Produktspezifikation - Steuerungssoftware IRC5.

Roboter-Peripheriegerate
» Verfahreinheit

+ Motoreinheiten
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4 Zubehor

4.2 Benutzerdokumentation

4.2 Benutzerdokumentation

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

Q Tipp

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