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本書に記載されている情報は事前の通知なく変更されることがあり、ABBは通知の義
務を負いません。ABBは、本書における間違いや誤記に対して一切の責任を負いませ
ん。
本マニュアルのいずれかに明示的に記載されている場合を除き、本書のいかなる内容
も、ABBによる損失、個人または財産への損害、特定の目的への適合性などに対する
いかなる種類の保証または担保責任としても解釈されないものとします。
いかなる状況においても、本書とここに記載されている製品の使用によって発生した
偶発的または必然的損害に対してABBは一切責任を負いません。
本書およびそのすべての部分は、ABBの書面による許可なしに複写または複製するこ
とはできません。
今後の参考のために保管しておいてください。
本書の追加部数はABBから入手できます。

オリジナルの説明の翻訳。
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本製品仕様の概要
本製品仕様について

本製品仕様書は、マニピュレータすなわちマニピュレータ全製品の性能を、以下に
関して記述したものです。
• 構造および寸法図
• 標準、安全、操作機器の実現
• 負荷ダイアグラム、追加機器の取り付け、モーション、およびロボットリー
チ

• 利用可能な機種とオプションの仕様書
本仕様は、OmniCoreコントローラを使用するマニピュレータを対象としています。

本書の目的
製品仕様は、購入製品の決定時などに、製品のデータやパフォーマンスを確認する
ために使用します。製品の取り扱い方法については、製品マニュアルを参照してく
ださい。
この仕様書は以下を対象としています:
• プロダクトマネージャおよびプロダクト担当者
• 販売およびマーケティング担当者
• 注文およびカスタマーサービス担当者

参考
仕様書内で参照されている文書は下記の表にリストされています。

文書ID文書名

3HAC075721-012製品マニュアル - IRB 920

3HAC060860-012製品マニュアル - OmniCore C30

3HAC073706-012製品マニュアル - OmniCore C90XT

3HAC065034-012製品仕様 - OmniCore Cシリーズ

3HAC079399-012製品マニュアル - OmniCore E10

3HAC079823-012製品仕様 - OmniCore Eライン

改訂
説明改訂

第1版A

リリースR21Dで公開。本改訂版では以下の更新が行われています。
• サポートしているコントローラーOmniCoreE10を追加しました。

B

リリースR22Aで公開。本改訂版では以下の更新が行われています。
• Base 54とClean Roomオプションが追加されました。
• ロボット基礎の取り付けねじに、ねじ込み深さの情報を追加しま
した。

C

リリース22Bで公開。本改訂版では以下の更新が行われています。
• 角度の付いたタイプのコネクタ [3209-1]を追加しました。

D

次のページに続く
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説明改訂

リリース22Cで公開。本改訂版では以下の更新が行われています。
• 新しい機種 [3300-12] IRB 920-6/0.55 および [3300-13] IRB 920-
6/0.65 を追加。

E

リリース22Dで公開。本改訂版では以下の更新が行われています。
• Mains cable [3203-x]を追加しました。
• 最大ダウンフォース (Z ストローク) の表を追加しました。

F

リリース23Aで公開。本改訂版では以下の更新が行われています。
• 生産データを追加しました。

G

リリース23Bで公開。本改訂版では以下の更新が行われています。
• IRB 920-6/0.55とIRB 920-6/0.65はIP54の保護が可能です。
• 更新されたロボットの停止距離と時間は、このドキュメントに移
動し、一般的なドキュメントから削除されます。ロボット停止距
離、時間ページ53を参照。

H

リリース23Cで公開。本改訂版では以下の更新が行われています。
• 微細な変更。
• 更新されたロボットの停止距離と時間は、このドキュメントに移
動し、一般的なドキュメントから削除されます。ロボット停止距
離、時間ページ53を参照。

J

リリース23Dで公開。本改訂版では以下の更新が行われています。
• 安全ランプを取り外しました。

K
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1 説明
1.1 構造

1.1.1 概要

一般
IRB 920は、産業用ロボットプラットフォームに基づいて設計された、6 kgのペイ
ロードを備えたABBRoboticsの最新世代の4軸ロボットの1つです。ロボットは、特
に柔軟な使用に適したオープン構造であり、外部システムと広範囲に通信できます。
IRB 920には、次のバリエーションが含まれています。
• IRB 920T-6/0.45
• IRB 920T-6/0.55
• IRB 920T-6/0.65
• IRB 920-6/0.55
• IRB 920-6/0.65

注記

特定のステートメントなしで、IRB920はこの製品のすべてのバリエーションを表
します。

クリーンルームロボット

xx2100002730

ロボットからの粒子放出は、DINEN ISO 14644-1に準拠したClean roomクラス5基
準を満たしています。
Clean roomロボットは、クリーンルーム環境で動作するように特別に設計されてい
ます。
IPAテスト結果によると：
ロボットIRB920は、50％の容量で動作する場合、ISO14644-1に準拠した空気清浄
度クラス5を満たすクリーンルームでの使用に適しています。

次のページに続く
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ロボットIRB 920は、100%の容量で動作する場合、ISO 14644-1に準拠した空気清
浄度クラス5を満たすクリーンルームでの使用に適しています。
Clean roomロボットは、ロボットからの粒子の放出を防ぐよう設計されています。
例えば、頻繁にメンテナンス作業を行っても塗装にひびが入ることはありません。
ロボットは4層のポリウレタン塗料で塗装されています。最後の層は、清掃を簡単に
するためにラベルの上にニスを塗っています。塗料は揮発性有機化合物(VOC)の排
出試験を受け、ISO 14644-8に準拠して分類されています。
空中分子汚染物質の分類については以下を参照してください。

ガス放出量パラメータ

ISO 14644-
8に準拠した
分類

1m2および1
秒に基づい
たノルム
（g）

総検出量
（ng）

実施された
テスト

温度（°C）試験時間面積（m2）

-6.81.7E-072848TVOC2336004.5E-03

-3.81.7E-0446524TVOC90604.5E-03

ISO 14644-8による異なるテスト温度での分類結果。

IP54保護
ロボットにはオプションとしてIP54があります。オプションには、シーリング、機
械加工部品、ガスケットが追加されます。

ソフトウェア製品セット
万一事故が発生した場合の人員の保護だけではなく、ロボットツール、周辺機器、
およびロボット自体の保護のために、ソフトウェア製品セットを追加しました。こ
れらのすべての製品はアクティブ安全装置です。

オペレーティングシステム
ロボットには、OmniCoreC30/C90XT/E10コントローラとロボット制御ソフトウェ
ア、RobotWareが装備されています。 RobotWareは、モーションコントロール、
アプリケーションプログラムの開発と実行、通信など、ロボットシステムのあらゆ
る側面をサポートします。Operating manual - OmniCoreを参照してください。

安全性について
完成ロボット、マニピュレータ、コントローラに有効な安全基準。

追加機能
追加機能については、ロボットにアプリケーションサポート用のオプションソフト
ウェア - 例えば、通信機能 - ネットワーク通信-およびマルチタスク、センサー制御
などの高度な機能を装備できます。オプションソフトウェアの詳細については、製
品仕様 - OmniCore Cシリーズおよび製品仕様 - OmniCore Eラインを参照してくだ
さい。

次のページに続く
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ロボット軸

xx2100000931

説明位置説明位置

第2軸2軸11

軸44第3軸3
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1.1.2 さまざまなロボット機種

一般
IRB 920には5つのバージョンがあります。

ロボット機種
次のロボット機種が利用可能です。

到達距離（m)可搬重量（kg）ロボット機種

0.45 m6 kgIRB 920T-6/0.45

0.55 m6 kgIRB 920T-6/0.55

0.65 m6 kgIRB 920T-6/0.65

0.55 m6 kgIRB 920-6/0.55

0.65 m6 kgIRB 920-6/0.65
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1.1.3 機種名の定義

1.1.3.1 技術データ

重量、ロボット
次の表は、ロボットの重量について説明します。

公称重量ロボットモデル

IRB 920-6/0.55: 23 kgIRB 920
IRB 920-6/0.65: 24 kg
IRB 920T-6/0.45: 22 kg
IRB 920T-6/0.55: 23 kg
IRB 920T-6/0.65: 24 kg

注記

この重量には、ツールやロボットに取付けられるその他の機器は含まれていませ
ん。

取り付け位置
マニピュレーターの有効な取り付け位置と取り付け角度を表にしています。

取り付け角度取り付け位置

0°床設置

注記

実際の取り付け角度は、常にシステムパラメータで設定する必要があり、そうで
ない場合は性能と寿命に影響を与えます。詳しくは製品マニュアルをご覧くださ
い。

次のページに続く
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土台上の荷重、ロボット

Tz

Fxy

Fz

Txy

xx2000001168

平面XYの任意の方向の力Fxy
軸Zに沿った力Fz
平面XYの任意の方向の曲げモーメントTxy
軸Zの周りのねじりモーメントTz

次の表は、さまざまな操作中にロボットにかかるさまざまな力やトルクを示します。

注記

これらの力とトルクは、操作中にはほとんど発生することがあり得ない極値です。
なお、これらの値が同時に最大値に達することはありません。

警告

ロボットの取り付けは、次の荷重表に示されている取り付けオプションに限定さ
れています。

次のページに続く
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床設置

最大荷重（緊急停止）耐荷重 (操作中)力

±1500 N±550 N力ｘｙ

±650 N±550 N力ｚ

±500 Nm±330 Nmトルクｘｙ

±900 Nm±150 Nmトルクｚ

要件、土台
この表は、設置されたロボットを含む基礎の重量要件を示すものです。

注記値要件

基礎が平面であれば、ABBからの初期出荷時
のオリジナル設定と比べ、リゾルバキャリブ
レーションの繰り返し精度が向上します。

0.1/500 mm基礎面の平坦度

水平度の値は、ロボットベースのアンカーポ
イントの周囲で使う目的があります。
表面が水平でない場合、これを補正するため、
設置時にロボットを再補正することができま
す。レゾルバ/エンコーダの補正が変更された
場合、これは absolute accuracyに影響を与
えます。

この値は最適な性能を得るために推奨されま
す。

22 Hz

注記

推奨されるよりも低い
共振周波数があるとマ
ニピュレーターの製品
寿命に影響を与える場
合があります。

最低共振周波数

基礎の剛性により、機器を含んだロボットの
質量を考慮します。 i
基礎の柔軟性の補正については、コントロー
ラソフトウェアオプションを説明するマニュ
アルのMotionProcessModeをご覧ください。
参考ページ7を参照。

150 MPa最小基礎材料降伏強度
i 与えられた最小共振周波数は、基礎の並進/ねじり弾性、つまり、ロボットが取り付けられた台座の
剛性が追加された場合、ロボットが硬いと想定されたロボットの質量/慣性の周波数として解釈され
ます。最小共振周波数は、建物、床などの共振周波数として解釈されるべきではありません。例え
ば、床の等価質量が非常に高い場合、周波数が規定の周波数を十分に下回っていても、ロボットの動
作に影響しません。ロボットは、床にできるだけ固定する必要があります。
その他の機械からの外乱は、ロボットとツール精度に影響を与えます。ロボットには 10 から 20Hz
帯域の共振周波数があり、この帯域で外乱は増幅されますが、サーボ制御により幾分減衰されます。
これはアプリケーションからの要件に依存する障害となります。これが障害となる場合、ロボットを
環境から隔離する必要があります。

保管条件、ロボット
この表は、ロボットに許可される保管条件について示すものです。

値パラメータ

-25°C最低周囲温度

55°C最大周囲温度

70°C最高周囲温度（24時間以内）

95% at constant temperature
(gaseous only)

最大周囲湿度

次のページに続く
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動作条件、ロボット
この表は、ロボットに許可される操作条件について示すものです。

値パラメータ

+5ºC i最低周囲温度

+45ºC最大周囲温度

5% - 95%IEC61131-2に準拠した
結露なし

最大周囲湿度

i 周囲温度が < 10ºC の低温の場合は、他の機械と同様に、ロボットの暖機運転を行うことをお勧めし
ます。暖機運転を行わないと、温度に依存するオイルやグリースの粘度が原因でロボットが停止した
り、動作性能が低下したりする恐れがあります。

保護クラス、ロボット
次の表に、ロボットに使用できる保護タイプとこれに対応する保護クラスを示しま
す。

保護クラス i保護タイプ

IP30 iiロボット、保護タイプ Standard
IP54 (option 3350-540)

ISO Class 5 iiiロボット、保護タイプ Clean Room
i IEC 60529に準拠。
ii The protection class of the ballscrew area is IP20. For more information, please contact ABB.
iii Valid for IRB 920T-6/0.45, IRB 920T-6/0.55 and IRB 920T-6/0.65.

環境情報
本製品は、IEC 63000. Technical documentation for the assessment of electrical
and electronic products with respect to the restriction of hazardous substancesに
準拠しています。

その他の技術データ

注記説明データ

<Leq70 dB(A)（機械指令
2006/42/ECによる）

作業場所外の音圧レベル。空気伝播騒音レベル

OmniCore C30/90XT の最大荷重での消費電力

IRB 920-6/0.65IRB 920-6/0.55IRB 920T-6/0.65IRB 920T-6/0.55IRB 920T-6/0.45動作のタイプ

176195255258344ISO Cube
最大速度（W）

IRB 920-6/0.65IRB 920-6/0.55IRB 920T-6/0.65IRB 920T-6/0.55IRB 920T-6/0.45キャリブレーショ
ン位置のロボット

7372757985ブレーキが掛かっ
ている（W）

117110119114136ブレーキが掛かっ
ていない（W）
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OmniCore E10 の最大荷重での消費電力

IRB 920-6/0.65IRB 920-6/0.55IRB 920T-6/0.65IRB 920T-6/0.55IRB 920T-6/0.45動作のタイプ

159167207254293ISO Cube
最大速度（W）

IRB 920-6/0.65IRB 920-6/0.55IRB 920T-6/0.65IRB 920T-6/0.55IRB 920T-6/0.45キャリブレーショ
ン位置のロボット

5555575858ブレーキが掛かっ
ている（W）

9673949696ブレーキが掛かっ
ていない（W）

E1

E4 E3

E2

A

xx1000000101

説明位置

250 mmA
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1.1.3.2 ロボット/寸法

リアコンセントケーブルバージョンの寸法

保護クラスIP30のロボット

260(164) X 73

193

Z

2
0
1
.5

149

170

164

xx2000001145

0.65_0.30.65_0.180.55_0.30.55_0.180.45_0.30.45_0.18

390 mm390 mm290 mm290 mm190 mm190 mmX

716.5 mm596.5 mm716.5 mm596.5 mm716.5 mm596.5 mmZ

保護クラス IP54 （オプション3300-540）または保護タイプClean Room（オプション3300-1）のロボッ
ト

Z

193

X 260164 73

170

149

164

*

W

xx2100002391

*:クリーンルーム専用です。
次のページに続く
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0.65_0.30.65_0.180.55_0.30.55_0.180.45_0.30.45_0.18

390 mm390 mm290 mm290 mm190 mm190 mmX

728.7 mm610.8 mm728.7 mm610.8 mm728.7 mm610.8 mmZ

150.7 mm165.7 mm150.7 mm165.7 mm150.7 mm165.7 mmW

下のコンセントケーブルバージョンの寸法

保護クラスIP30のロボット

(136.8)

(1
0
8
.3
)

X 260（116） 73

170

149
164

Z

2
0
1
.5

193

(5
3
)

xx2000001146

0.65_0.30.65_0.180.55_0.30.55_0.180.45_0.30.45_0.18

390 mm390 mm290 mm290 mm190 mm190 mmX

716.5 mm596.5 mm716.5 mm596.5 mm716.5 mm596.5 mmZ

次のページに続く
製品仕様 - IRB 920 19
3HAC075723-012 改訂: K

© Copyright 2021-2023 ABB. All rights reserved.

1 説明
1.1.3.2 ロボット/寸法

続き



保護クラス IP54 （オプション3300-540）または保護タイプClean Room（オプション3300-1）のロボッ
ト

X 260116 73

142.7

136.8

*

W

Z

193

5
3

1
0
8
.3

149

170

164

xx2100002429

*:クリーンルーム専用です。

0.65_0.30.65_0.180.55_0.30.55_0.180.45_0.30.45_0.18

390 mm390 mm290 mm290 mm190 mm190 mmX

728.7 mm610.8 mm728.7 mm610.8 mm728.7 mm610.8 mmZ

150.7 mm165.7 mm150.7 mm165.7 mm150.7 mm165.7 mmW
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1.2 標準

1.2.1 該当する規格

一般
この製品は、ISO 10218-1：2011、Robots for industrial environments - Safety
requirements - Part 1 Robots[産業環境向けロボット-安全要件-パート1ロボット]、
およびISO 10218-1：2011から参照されている標準参照の該当する部品に準拠して
います。 ISO 10218-1：2011から逸脱した場合、これらは設立宣言に記載されてい
ます。設立宣言は納品の一部です。

ロボットの規格

説明標準

Manipulating industrial robots – Performance criteria and
related test methods

ISO 9283

Robots and robotic devices – Coordinate systems and motion
nomenclatures

ISO 9787

Manipulating industrial robots – Presentation of characteristicsISO 9946

設計に使用されるその他の規格

説明標準

Safety of machinery - Electrical equipment of machines - Part
1: General requirements[機械の安全性-機械の電気機器-パート
1：一般要件]、ISO 10218-1からの規範的参照。

IEC 60204-1

Electromagnetic compatibility (EMC) – Part 6-2: Generic
standards – Immunity standard for industrial environments

IEC 61000-6-2

Electromagnetic compatibility (EMC) – Part 6-4: Generic
standards – Emission standard for industrial environments

IEC 61000-6-4

Safety of machinery - Safety related parts of control systems
- Part 1: General principles for design[機械の安全性-機械の電
気機器-パート1：一般要件]、ISO 10218-1からの規範的参照。

ISO 13849-1:2006

Protection of electronic devices from electrostatic phenomena
- General requirements

IEC 61340-5-1

地域固有の基準および規制

説明標準

Safety requirements for industrial robots and robot systemsANSI/RIA R15.06

Safety standard for robots and robotic equipmentANSI/UL 1740

Industrial robots and robot Systems - General safety
requirements

CAN/CSA Z 434-03

Protection of Electrical and Electronic Parts, Assemblies and
Equipment (Excluding Electrically Initiated Explosive Devices)

ANSI/ESD S20.20

Robots and robotic devices—Safety requirements for industrial
robots — Part 1: Robots

EN ISO 10218-1
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1.3 設置

1.3.1 設置について

一般
IRB 920には5つののバリエーションがあり、すべてのバリエーションはフロアに取
り付けることしかできません。ロボットのバリエーションに応じて、ボールねじス
プラインシャフト（軸4）の下端にペイロードを含めて最大6kgの重量のエンドエ
フェクタを取り付けることができます。荷重線図ページ36を参照してください。

追加ロード
アウターアームは0.5kgの追加荷重に対応できます。
ロボット装備品（ロボットの寸法）ページ42を参照してください。
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1.3.2 情報ラベル

図

UL

Label

Read 

Manual

Resolver

Values

Axis

ABB Robotics Products AB

ABB logo ABB logo

ABB logo

Clean Room Clean Room

C

G G

HD

A

B E F

A

xx2000001143

ABBロゴ（ビッグサイズ）A

ABBロゴ（スモールサイズ）B

定格ラベルC

キャリブレーションラベルD

ULラベルE

マニュアルと注意を読んでくださいF

Clean Roomラベル iG

追加のOリング取付ラベルH
i 保護タイプClean Roomのロボット専用。

製品仕様 - IRB 920 23
3HAC075723-012 改訂: K

© Copyright 2021-2023 ABB. All rights reserved.

1 説明
1.3.2 情報ラベル



1.3.3 ロボットの組立

アタッチメントねじ
ロボットをベースプレート／基礎へ固定するための固定ねじとワッシャの種類を下
図に示します。

M12x35 (基礎に直接ロボットを取り付け)対応ネジ

4 個数量

8.8品質

24 x 13 x 2.5、鋼硬度クラス 200HV対応ワッシャー

2 個、D6、ISO 2338 - 6m6x20 - A1ガイドピン

56 Nm±5.6 Nm締め付けトルク

材料降伏強度が150 MPaの地盤の最小17 mmねじ山のかみ合いの長さ

0.1/500 mm水平面要件

穴の構成、ベース
次の図は、ロボットを固定する場合の穴の構成を示しています。
リアコンセントケーブルバージョンの図：

4x 13.5

1
4
0

140 6H7

2

6
H
7

59

7
7

7
6
.2

5
2
.5

°

xx2000001147

次のページに続く
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下のコンセントケーブルバージョンの図：

A
(5
3
)

(136.8)

A

(1
0
8
.3
)

5
2
.5
°

7
6
.2

59
4x 6H7

2

1
4
0

14013.5

6H
7

7
7

xx2000001148
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1.3.4 作業範囲の制限

1.3.4.1 作業範囲の調整

マニピュレータの作業範囲を調整する理由
各マニピュレータ軸の作業範囲は、ソフトウェアで設定されます。マニピュレータ
が設置場所で他の物体と衝突する危険性がある場合は、その作業スペースを制限す
る必要があります。マニピュレータは、作業スペース全体で常に自由に移動できる
必要があります。

作業範囲の設定
軸の作業範囲のパラメータ値は、許容される作業範囲内で、ロボットで使用可能な
オプションに従って、デフォルトの作業範囲を制限または拡張するために変更でき
ます。各マニピュレータ軸で許可される作業範囲と使用可能なオプションは、可動
範囲ページ47で指定されています。

マニピュレータの機械的ストッパー
機械的ストッパーは、マニピュレータの軸がソフトウェアパラメータで設定された
作業範囲の値を超えないようにするための制限装置としてマニピュレータに取り付
けることができます。

注記

機械的ストッパーは、ロボットが設定された作業範囲を超えないように物理的に
停止するための安全対策としてのみ取り付けられます。機械的ストッパーとの衝
突には、常に修理とトラブルシューティングのためのアクションが必要です。

可動機械的ストッパー ii固定機械的ストッパー i軸

noyesAxis 1

noyesAxis 2

yesyesAxis 3

nonoAxis 4
i 鋳物の一部または鋳物に固定されており、取り外すことはできません/取り外さないでください。
ii 可動範囲を狭めるために、別の位置に取り付けることができます。
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1.3.4.2 可動範囲の機械的制限

軸1機械式ストッパー

機械式ストッパーの位置
図は、軸1の機械式ストッパーをロボットのどこに配置すのるかを示しています。

xx2000001159

次のページに続く
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軸3機械式ストッパー

機械式ストッパーの位置
図は、軸3機械式ストッパーをロボットのどこに配置するのかを示しています。

Clean Room/ IP54IP30

xx2100002432

xx2000001158

注意

保護タイプがクリーンルームで保護クラスがIP54のロボットの場合、機械的ストッ
パーはベローズの内側にあります。必要に応じて、ベローズを取り外してボール
ねじスプラインユニットを点検します。
ベローズの取り外しの詳細については、Replacing the bellows.(ベローズの交換)
を参照してください。
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1.4 キャリブレーションと参考資料

1.4.1 キャリブレーション方法

概要
ここでは、さまざまな種類のキャリブレーションと、ABBの指示するキャリブレー
ション方法について説明します.
詳細については製品マニュアルをご覧ください。

キャリブレーションの種類

キャリブレーション方
法

説明キャリブレーション
の種類

Axis Calibration iキャリブレーションが行われたロボットは、
キャリブレーション位置に置かれます。

標準キャリブレー
ション

標準のキャリブレーションデータはロボットの
SMB（シリアル測定ボード）または EIB に記
載されています。

CalibWare標準キャリブレーションに基づき、同期ポジ
ションへのポジショニングに加え、Absolute
accuracyキャリブレーションでは、以下の補正
も行います。
• ロボット構造における機械公差
• 荷重による偏向

Absolute accuracyキャリブレーションは、ロ
ボット用のデカルト座標系での位置精度を重視
しています。

Absolute accuracy
キャリブレーション
（オプション）

Absolute accuracyキャリブレーションデータ
は、SMB（Serial Measurement Board）また
は他のロボットメモリにあります。
Absolute accuracyでキャリブレーションされ
たロボットには、オプション情報がネームプ
レート（OmniCore）に記載されています。
100%のAbsolute accuracy性能に戻すために
は、機械的構造に影響を与える修理またはメン
テナンス後に、再度、絶対精度キャリブレー
ションを行う必要があります。

i Axis Calibration(軸キャリブレーション)方法を使用してキャリブレーションできるのは、軸1と2の
みです。

キャリブレーション方法の簡単な説明

Axis Calibration 方法
AxisCalibration[軸キャリブレーション]は、IRB920のキャリブレーションの標準的
なキャリブレーション方法です。適切なパフォーマンスを実現するために推奨され
る方法です。
Axis Calibration方法では、次のルーチンを使用できます。
• ファインキャリブレーション
• 回転カウンタを更新する
• レファレンスキャリブレーション

Axis Calibration 用のキャリブレーション装置は、ツールキットとして納品されま
す。

次のページに続く
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キャリブレーション手順を実行する方法に関する実際の説明、および各ステップで
何を行うかについては、FlexPendant に表示されます。キャリブレーション手順に
ついて順を追って説明されています。

CalibWare-Absolute Accuracyキャリブレーション
CalibWareツールにより、キャリブレーションプロセスのガイダンスと新しい補正
パラメータの算出が行われます。詳細は、Application manual - CalibWare Fieldを
ご覧ください。
Absolute Accuracyオプションを搭載したロボットに補修やメンテナンスなどの作
業を行ったときは、、最大限の性能を実現するために、絶対精度キャリブレーショ
ンを新たに行う必要があります。ロボット構造の分解を伴わない交換後は、ほとん
どの場合、標準キャリブレーションで十分です。
Absolute Accuracy オプションはロボットの取り付け位置に準じて異なります。こ
れは各ロボットのネームプレートに印刷されています。ロボットは、絶対精度で再
カリブレーションする際に正しい位置に取り付けられる必要があります。
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1.4.2 Axis Calibration用キャリブレーションツール

キャリブレーションツールセット
AxisCalibrationに使用するキャリブレーションツールは、キャリブレーションの性
能、偶発的破損が生じた場合の耐久性と安全性の要件を満たすべく設計されていま
す。
較正ツールも長時間使用すれば最終的には疲労によって損傷し、交換が必要になり
ます。較正ツールに損傷がないかぎり、較正不良のリスクはありません。

警告

Axis Calibrationでロボットのキャリブレーションを行うには、ABB製の特別な
キャリブレーションツールが必要です。キャリブレーションブッシングにある他
のピンを使用すると、ロボットの深刻な損傷および/または作業者の怪我の原因と
なる恐れがあります。

注記品番機器など

キャリブレーションツール一式として納品さ
れます。
ロボットに有効なキャリブレーション方式が
Axis Calibrationである場合に必要となりま
す。

3HAC055412-001キャリブレーションツー
ルボックスAxis
Calibration

キャリブレーションツールの検査

使用前の確認
キャリブレーションツールを使用する前に、挿入チューブ、プラスチック製保護具
および鋼製スプリングリングがあることを確認します。

警告

いずれかの部品が欠けている場合、または損傷がある場合は、ツールを直ちに交
換する必要があります。

xx1500001914

挿入チューブA

プラスチック製保護具B

鋼製スプリングリングC

次のページに続く
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キャリブレーションツールの定期点検
現場の定期点検システムにキャリブレーションツールを含める場合は、以下の項目
について確認してください。
• 外径がØ12g4 mm、Ø8g4 mmまたはØ6g5 mm（キャリブレーションツール
のサイズにより異なる）の範囲内であること。

• 真直度が0.005 mmの範囲内であること。

xx1500000951

外径A

キャリブレーションツールの識別
RFIDチップなどを用いて、キャリブレーションツールを識別可能にすることができ
ます。RFIDチップの取り付け方法を以下に示します。

注記

ツール認識装置はABBが提供するものではなく、カスタマイズされたソリューショ
ンです。

注記操作

寸法が正しいものであれば、任意のRFIDソリュー
ションを使用できます。ABBでは、ISO 14443ま
たはISO15693で定められたNFC互換機器（13.56
Mhz）の要件を満たすいくつかのサプライヤー製
品の機能を検証済みです。

注記

RFIDチップの最大寸法は、Ø7.9 mm x 8.0 mm、
Ø5.9mmx8.0mmまたはØ3.9mmx8.0mm（キャ
リブレーションツールのサイズにより異なる）を
超えてはなりません。

1

キャリブレーションツールの一方の端には、RFID
チップの取り付けが可能な空洞があります。

2

RFIDチップは、サプライヤーの使用説明書に従っ
て取り付けてください。
チップはツールの端と面一となるように取り付け
ます。
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1.4.3 ファインキャリブレーション

一般
ファインキャリブレーションは、各ジョイントの同期マークが揃うように軸を動か
すことにより行われます。ロボットのキャリブレーションについての詳細は、製品
マニュアル - IRB 920を参照してください。

xx2100000931

説明位置説明位置

第2軸2軸11

軸44第3軸3
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1.4.4 Absolute Accuracyオプション

目的
Absolute AccuracyはTCP精度を改善するキャリブレーションの概念です。理想的
なロボットと実際のロボットの違いは、機械構造の許容誤差とロボット構造のたわ
みにより数ミリメートルになります。Absolute Accuracyはこれらの違いを補正し
ます。
以下に、この精度が必要となる場合の例を示します。
• ロボットの交換可能性
• タッチアップなしまたは最小限のタッチアップによるオフラインプログラミ
ング

• ツールの正確な動作と再配置によるオンラインプログラム作成
• ビジョン・システム、オフセットプログラム作成等に対する正確なオフセッ
ト動作によるプログラム作成

• アプリケーション間のプログラム再利用
Absolute Accuracyオプションは、コントローラアルゴリズムに統合されているた
め、外部の機器や計算を必要としません。

注記

性能データは、各ロボットに対応するRobotWareのバージョンに適用されます。

に含まれる内容
すべてのAbsolute Accuracyロボットには、以下のものが付属します。
• ロボットメモリに保存された補正パラメータ
• キャリブレーションと検証シーケンスのAbsoluteAccuracy測定プロトコルを
示す性能証明書（Birth certificate）。

Absolute Accuracyで校正したロボットには、マニピュレータに関するこの情報が
記載されたラベルがあります。
Absolute Accuracy（絶対精度）は、床置き、壁掛け、天井吊りの設置に対応して
います。ロボットメモリーに保存される補正パラメータは、どのAbsoluteAccuracy
（絶対精度）オプションを選択したかに応じて異なります。

Absolute Accuracyを使用するケース
Absolute Accuracyは、ロボットの個々のジョイントではなく、デカルト座標に作
用します。したがって、ジョイントベースの動き（例：MoveAbsJ）は影響を受け
ません。
ロボットが転置している場合は、ロボットが転置している状態でAbsoluteAccuracy
キャリブレーションを実行してください。

Absolute Accuracyがアクティブ
Absolute Accuracyは、以下のケースでアクティブになります。
• Robtarget（例：MoveLなど）、およびRobtargetのModPosに基づくすべての
動作機能

• ジョグの再配列

次のページに続く
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• 線形ジョグ
• ツール定義（4、5、6点ツール定義、部屋固定TCP、静止ツール）
• ワークオブジェクトの定義

Absolute Accuracyが非アクティブ
Absolute Accuracyは、以下のケースで非アクティブになります。
• Jointtarget（MoveAbsJ）に基づく動作機能
• 独立ジョイント
• ジョイントベースジョグ
• Additional axes
• トラック動作

注記

たとえば、追加軸またはトラック動作のあるロボットシステムでは、Absolute
Accuracyはマニピュレータに対してはアクティブですが、追加軸またはトラック
動作に対しては非アクティブです。

RAPID命令
本オプションに含まれるRAPID命令はありません。

製造データ
キャリブレーションに関する一般的なデータ：

位置決め精度（mm）ロボット

1mm内％最大平均

1000.50.25IRB 920T-6/0.45

1000.50.25IRB 920T-6/0.55

1000.50.25IRB 920T-6/0.65

1000.50.25IRB 920-6/0.55

1000.50.25IRB 920-6/0.65
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1.5 荷重線図

1.5.1 荷重線図について

情報

警告

常に現在の荷重データを定義しロボットの総荷重を修正することは非常に重要で
す。荷重データの不正な定義によって、ロボットの荷重がオーバーロードしてし
まうことがあります。
不正な荷重データが使用され、荷重線図にない荷重が使われている場合、または
そのいずれかの場合、次の部品が過負荷によって損傷することがあります。
• モーター
• ギアボックス
• 機械的構造部分
• ボールねじスプラインユニット

警告

RobotWareでは、サービスルーチンLoadIdentifyを使用して、正しい荷重パラメー
タを決定できます。ルーチンは、ツールと荷重を自動的に定義します。
詳しくについては、Operating manual - OmniCoreを参照してください。

警告

不正な荷重データおよび荷重図にない荷重、またはそのいずれかで実行されたロ
ボットは、ロボット保証の対象となりません。

一般
荷重線図には、0.01 kgm2の公称有効負荷慣性JOが含まれています。異なる慣性
モーメントで、荷重線図が変更されます。倒立型ロボットの場合、与えられた荷重
線図は有効であるため、これらの傾斜および軸の制限内でRobotLoadを使用するこ
ともできます。
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1.5.2 図表

IRB 920T-6/0.45
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xx2000001807

説明

6 kg最大荷重

0.102 mZmax
0.115 mLmax
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IRB 920T-6/0.55とIRB 920-6/0.55
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説明

6 kg最大荷重

0.102 mZmax
0.115 mLmax
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IRB 920T-6/0.65とIRB 920-6/0.65
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説明

6 kg最大荷重

0.102 mZmax
0.115 mLmax
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1.5.3 最大荷重および慣性のモーメント

一般
総荷重は次のように与えられます：kg単位の質量、m単位の重心（ZおよびL）、お
よびkgm2単位の慣性モーメント（Jox, Joy、Joz）。 L= √(X2 + Y2)。
IRB920の場合、Lはデフォルトの定格0mmであり、その最大値はペイロードによっ
て変化します。荷重線図ページ36を参照してください。

完全な動作

最大値ロボット機種軸

J4= 質量 x L2 + Joz ≤ 0.05 kgm2IRB 920T-6/0.454

J4 = 質量 x L2 + Joz ≤ 0.12 kgm2IRB 920T-6/0.55
IRB 920-6/0.55

J4 = 質量 x L2 + Joz ≤ 0.12 kgm2IRB 920T-6/0.65
IRB 920-6/0.65

xx1900001317

説明位置

重心A

重心におけるX、YおよびZ軸の最大慣性モーメントJox、Joy、Joz
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1.5.4 最大TCP加速

一般
動的運動制御QuickMove2のため、公称荷重よりも低い負荷のほうが高い値に達す
ることができます。特別顧客サイクルの特定の値、または下記の表にないロボット
については、RobotStudioを使用することをお勧めします。

公称荷重に対する最大デカルト設計加速度

制御された動き
公称負荷COG[m/s2]での最大加速度

E-停止
公称負荷COG[m/s2]での最大加速度

ロボットタイプ

XYXYZXYXYZ

31416364IRB 920T-6/0.45

32417878IRB 920T-6/0.55

30427071IRB 920T-6/0.65

22316270IRB 920-6/0.55

21305965IRB 920-6/0.65

注記

緊急停止の加速度レベルおよび制御された動きは重力による加速度を含めていま
す。公称荷重は名目質量とZおよびLにある最大オフセット付きのコグで定義され
ています（荷重線図を参照）。
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1.6 ロボット装備品（ロボットの寸法）

取り付け穴と寸法
追加の荷重をロボットに取り付けることができます。寸法と質量の定義を次の図に
示します。ロボットには、追加の設備を取り付けるための穴が付いています。
最大許容アーム荷重は、アーム荷重の重心とロボットのペイロードに依存します。

追加の機器を取り付けるための穴
リアコンセントケーブルバージョンの図：
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下のコンセントケーブルバージョンの図：
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0.65_0.30.65_0.180.55_0.30.55_0.180.45_0.30.45_0.18

390mm390mm290mm290mm190mm190mmX

360mm360mm260mm260mm160mm160mmY

716,5596.5716,5596.5716,5596.5Z

ボールねじスプラインシャフトへのエンドエフェクタの取り付け
ボールねじスプラインユニットの軸下端にエンドエフェクタを取り付けることがで
きます。エンドエフェクタを取り付けるための寸法を次の図に示します。

注記

IRB 920に他の機器を取り付けると、ギアボックスが損傷する場合があります。
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保護クラスIP30のロボット
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xx2000001157

保護クラス IP54 （オプション3300-540）または保護タイプClean Room（オプション3300-1）のロボッ
ト
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*:クリーンルーム専用です。

0.65_0.30.65_0.180.55_0.30.55_0.180.45_0.30.45_0.18

80.8 mm65.8 mm80.8 mm65.8 mm80.8 mm65.8 mmV

締め具の品質
フランジツールにツールを取り付けるときは、品質12.9のねじのみを使用してくだ
さい。その他の機器については、アプリケーションに適したねじと締め付けトルク
を使用してください。
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1.7 メンテナンスおよびトラブルシューティング

一般
運転中のロボットは最小限のメンテナンスのみを必要とします。ロボットは可能な
限り簡単にサービスできるように設計されています。
• メンテナンスフリーのACモータが使用されています。
• ギアボックスにはグリースを使用します。
• ケーブルは長持ちするよう付けられ、万一故障した場合にも、モジュラー設
計なので、簡単に部品の交換ができます。

メンテナンス
メンテナンス間隔はロボットの使用状況によって変わります。必要なメンテナンス
作業は選択したオプションによって変わります。メンテナンス手順については、製
品マニュアル - IRB 920の「メンテナンス」のセクションを参照してください。
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1.8 ロボットの動作

1.8.1 可動範囲

イラスト、可動範囲

保護クラスIP30のロボット
このイラストは、ロボットの無制限の可動範囲を示しています。

 150° 
F

 145° 
G
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H

 A
 

 P

xx2000001137
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0.65_0.30.65_0.180.55_0.30.55_0.180.45_0.30.45_0.18

300 mm180 mm300 mm180 mm300 mm180 mmA
(軸3)

650 mm550 mm450 mmB

390 mm290 mm190 mmC

260 mmD

231.5 mm167.8 mm150.9 mmE

±150°F
(軸1)

±145°G
(軸2)

±400°H
(軸4)
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保護クラスIP54 または保護タイプClean Room
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Axis 2 Working range
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0.65_0.30.65_0.180.55_0.30.55_0.180.45_0.30.45_0.18

250 mm145 mm250 mm145 mm250 mm145 mmA
(軸3)

650 mm550 mm450 mmB

390 mm290 mm190 mmC
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0.65_0.30.65_0.180.55_0.30.55_0.180.45_0.30.45_0.18

260 mmD

231.5 mm167.8 mm150.9 mmE

±150°F
(軸1)

±145°G
(軸2)

±400°H
(軸4)

可動範囲

注記可動範囲軸

±150°軸1

±145°第2軸

制限される可動範囲の値。保護クラスIP30（オプション
3300-14）のロボット

第3軸

180 mm/300 mm

制限される可動範囲の値。保護クラス IP54 （オプション
3300-540）または保護タイプ
Clean Room（オプション
3300-1）のロボット
145 mm/250 mm

デフォルト値。±400°軸4
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1.8.2 ISO 9283に従った性能

一般
ISO傾斜試験面の最大荷重、最大オフセット、速度1.6 m/s、6軸すべて作動。次の
表の値は少数のロボットでの平均測定結果です。この結果はロボットの作業範囲内
の位置、速度、アーム構成、位置にアプローチする方向、アームシステムの荷重の
方向によって異なることがあります。ギアボックスのバックラッシュも結果に影響
を与えます。
AP、RP、ATおよびRTの数値は下図に従って測定されます。

xx0800000424

説明位置説明位置

プログラムされたパスEプログラムされた位置A

プログラム実行時の実パスDプログラム実行時の中間位置B

Eから平均パスへの最大変位ATプログラムされた位置からの
中間位置

AP

プログラムの繰り返し実行時のパスの
公差

RT位置決め繰り返し時のB位置
の公差

RP

6/0.656/0.556/0.45IRB 920T

0.010.010.01ポーズ精度、AP i （mm）

0.020.020.01ポーズの繰り返し可能性、RP（mm）

0.160.170.17ポーズの安定時間、位置の0.1 mm以内の
Pst(s)

0,831.300.93パスの正確度、AT（mm）

0.030.030.03パスの繰り返し可能性、RT（mm）
i 上記のISOテストによるAPは、指定された位置（セル内で手動により変更した位置）とプログラム
実行中に得た平均位置との差異です。

6/0.656/0.55IRB 920

0.0080.008ポーズ精度、AP i （mm）

0.0120.019ポーズの繰り返し可能性、RP（mm）

0.1750.106ポーズの安定時間、位置の0.1 mm以内のPst(s)

0.4830.583パスの正確度、AT（mm）

0.0310.027パスの繰り返し可能性、RT（mm）
i 上記のISOテストによるAPは、指定された位置（セル内で手動により変更した位置）とプログラム
実行中に得た平均位置との差異です。
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1.8.3 速度

最大軸速度
With OmniCore C30/90XT

軸4第3軸第2軸軸1ロボットタイプ

2,500 °/s1,200mm/s780 °/s396 °/sIRB 920T-6/0.45

2,500 °/s1,200mm/s780 °/s396 °/sIRB 920T-6/0.55

2,500 °/s1,200mm/s780 °/s396 °/sIRB 920T-6/0.65

2,500 °/s1,110mm/s701 °/s420 °/sIRB 920-6/0.55

2,500 °/s1,110mm/s701 °/s420 °/sIRB 920-6/0.65

With OmniCore E10

軸4第3軸第2軸軸1ロボットタイプ

2,500 °/s1,200mm/s780 °/s420 °/sIRB 920T-6/0.45

2,500 °/s1,200mm/s780 °/s420 °/sIRB 920T-6/0.55

2,500 °/s1,200mm/s780 °/s420 °/sIRB 920T-6/0.65

2,500 °/s1,110mm/s701 °/s420 °/sIRB 920-6/0.55

2,500 °/s1,110mm/s701 °/s420 °/sIRB 920-6/0.65

集中的かつ頻繁な動きがあるアプリケーション（過負荷サイクル）での過熱を防ぐ
ための監視機能があります。

ダウンフォース（Zストローク）

IRB 920-
6/0.65

IRB 920-
6/0.55

IRB 920T-
6/0.65

IRB 920T-
6/0.55

IRB 920T-
6/0.45

ロボットのバージョン

200 N200 N200 N200 N200 N最大ダウンフォース
（Zストローク）

提案される指示：

フォース増分速度 ii
(mm/秒)

デューティ比を維持する
フォース i (%)

フォース維持時間(S)ダウンフォース (N)

<=1<=50<=15<=200
i ダウンフォース維持時間/総サイクルタイムの比率
ii 200 Nを超える瞬間的なダウンフォースを回避するために、高速はお勧めしません。
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1.9 ロボット停止距離、時間

1.9.1 ロボットの停止距離は、ISO 10218-1の通りです

ロボットの停止距離・時間のデータについて
停止距離と停止時間のすべての測定と計算は、ISO 10218-1に従って、軸1、2、お
よび 3 の単一軸動作で実行されます。動作に複数の軸が使用される場合、停止距離
と停止時間が長くなる可能性があります。ハードウェアとソフトウェアの通常の遅
延が考慮されます。遅延とその結果への影響の詳細については、データの読み取り
ページ55を参照してください。
停止距離と時間は、尊敬するロボットバリアントについて提示されたツールデータ
と拡張ゾーンを使用して提示されています。これらの変数は、ロボットの最大値の
100％、66％、33％である。
停止区分0と1は、IEC 60204-1に依ります。

注記

カテゴリー0の停止は、必ずしも最悪のケースとは限りません（荷重、速度、用
途、摩耗等によって異なります）。

注記

1軸、2軸にブレーキのないスカラロボットの場合、ブレーキがないと摩擦で停止
するため、実際のアプリケーションでのカテゴリー0停止の停止距離は、本書に記
載されている距離よりも長くなることがあります（ブレーキのない軸の場合）。

注記

停止カテゴリ1は制御された停止であるため、停止カテゴリ0と比較してプログラ
ムされた経路からの逸脱が少なくなります。

ロード
使用するツールデータは、それぞれのロボットのバリアント用に提示されます。
使用荷重は、定格荷重を表しています。腕の荷重は使用していません。荷重線図
ページ36を参照。
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拡張ゾーン
停止カテゴリ1の拡張ゾーンは、以下の図に従った軸角度を持つツール取り付けイン
ターフェース（ツールフランジ）に基づいています。ゾーンデータは、それぞれの
ロボットのバリエーションについて示されています。
拡張ゾーンの外枠は、TCP0位置で指定された角度で定義されます。

xx2300000863

軸1

xx2300000864

第2軸
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xx2300000865

第3軸

速度
シミュレーションでの速度は、TCP0を基準にしています。
TCP0の速度は、停止がトリガーされたときのメートル毎秒で測定されます。

制動距離
停止距離は、度またはミリメートルで測定されます（軸によって異なります）。

停止時間
停止時間は秒単位で測定されます。

制限事項
停止距離は、ロボットにかかる付加的な荷重によって変化する可能性があります。
カテゴリー0の停止距離は、個々のブレーキや関節の摩擦によって変化する可能性が
あります。

データの読み取り
停止カテゴリ 0 のデータは、各軸の距離と時間とともに表に表示されます。
停止カテゴリ 1 のデータは、さまざまな負荷を表す曲線を含むグラフとして表示さ
れます。
停止には短い遅延があります。つまり、停止の開始時に軸が加速している場合(C)、
この遅延時間中は軸が加速し続けることになります。これにより、負荷が大きい場
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合 (A) の方が、負荷が小さい場合 (B) よりも停止距離が短くなるグラフが生じる可
能性があります。

xx2300001041

tcp 速度は停止が開始されたときの実際の速度であり、必ずしもプログラムされた
速度であるとは限りません。
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1.9.2 停止距離と時間の計測

測定前の準備
システム全体の停止性能の測定と計算については、ISO13855:2010を参照。
測定は、選択された停止カテゴリに対して行うものとする。ロボットコントローラ
の緊急停止ボタンは、納入時には停止カテゴリー0に設定されている。リスクアセス
メントにより、別の停止カテゴリの必要性を結論づけることができる。停止カテゴ
リーは、システムパラメーターFunction（トピックController、タイプ Safety Run
Chain）によって変更することができます。デフォルトの停止カテゴリー0から外れ
る場合は、各マニピュレーターの製品仕様書に詳細が記載されています。

注意

ロボットの総合的な停止性能の測定と計算は、ロボットが生産に入る前に、実際
の環境で正しい荷重、速度、ツールでテストする必要があります。
すべての荷重と工具のデータが正しく定義されている必要があります（重量、
CoG、慣性モーメント）。荷重識別サービスルーチンを使用して、データを識別
することができます。

注意

ロボットの各製品マニュアルに記載されている安全上の注意事項に従ってくださ
い。

TuneMasterで測定
ソフトウェアTuneMasterは、ABBロボットの停止距離と時間を測定するために使用
することができます。TuneMaster ソフトウェアには、使用方法に関する文書が含
まれています。
1 www.abb.com/roboticsからTuneMasterをダウンロード。セクション
RobotStudio - Downloads - RobotWare Tools and Utilities。

2 コンピュータにTuneMasterをインストールします。TuneMasterアプリを開
始し、Log Signalsを選択します。

3 ロボットコントローラに接続。
4 測定に使用するI/O停止信号を定義します（例：緊急停止はES1）。
5 1298軸位置の測定に使用する信号番号を定義する。値はラジアン単位で指定
します。

6 TuneMasterでロギングを開始。
7 コントローラでテストプログラムを起動します。

ヒント

本書と比較可能な結果を得るために、本書の各バリアントのツールおよび
ゾーン定義を使用してください。

8 軸が最高速度に達したら、緊急停止ボタンを押します。
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9 TuneMasterで、停止距離と時間を計測します。
10 軸の停止距離と時間による特定された危険性が確認されるまで、設置された
すべての緊急停止ボタンに対して手順を繰り返します。

TuneMasterからの例

xx1600000386
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1.9.3 IRB 920-6/0.55

使用されたツールデータ
PERS tooldata P100:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [6, [0, 0,

59], [1, 0, 0, 0], 0.0035, 0.0035, 0.0035]];

PERS tooldata P66:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [4, [0, 0,
39], [1, 0, 0, 0], 0.0015, 0.0015, 0.0015]];

PERS tooldata P33:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [2, [0, 0,
20], [1, 0, 0, 0], 0.00039, 0.00039, 0.00039]];

カテゴリ「0」
カテゴリー0での停止距離と停止時間は、以下の表のとおりです。

停止時間距離軸

0.17 s47.8°1 *

0.13 s68.5°2 *

0.12 s104.6 mm3

*) 軸にはブレーキがありません。

カテゴリー1、拡張ゾーン
ゾーンの定義については拡張ゾーンページ54を参照。
ゾーンボーダーは、軸2と軸3のマウントインターフェイスの位置です。

軸1

第3軸第2軸ゾーンボーダー

0 mm120°z0-z1

0 mm60°z1-z2

第2軸
ゾーンは1つしか存在しません。

第3軸
ゾーンは1つしか存在しません。
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カテゴリー1、軸1、拡張ゾーン0、停止距離、停止時間
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カテゴリー1、軸1、拡張ゾーン1、停止距離、停止時間
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カテゴリー1、軸1、拡張ゾーン2、停止距離、停止時間
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カテゴリー1、軸2、拡張ゾーン0、停止距離、停止時間
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カテゴリー1、軸3、拡張ゾーン0、停止距離、停止時間
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1.9.4 IRB 920-6/0.55 IP54

使用されたツールデータ
PERS tooldata P100:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [6, [0, 0,

59], [1, 0, 0, 0], 0.0035, 0.0035, 0.0035]];

PERS tooldata P66:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [4, [0, 0,
39], [1, 0, 0, 0], 0.0015, 0.0015, 0.0015]];

PERS tooldata P33:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [2, [0, 0,
20], [1, 0, 0, 0], 0.00039, 0.00039, 0.00039]];

カテゴリ「0」
カテゴリー0での停止距離と停止時間は、以下の表のとおりです。

停止時間距離軸

0.17 s48.8°1 *

0.13 s69.4°2 *

0.12 s104.9 mm3

*) 軸にはブレーキがありません。

カテゴリー1、拡張ゾーン
ゾーンの定義については拡張ゾーンページ54を参照。
ゾーンボーダーは、軸2と軸3のマウントインターフェイスの位置です。

軸1

第3軸第2軸ゾーンボーダー

0 mm120°z0-z1

0 mm60°z1-z2

第2軸
ゾーンは1つしか存在しません。

第3軸
ゾーンは1つしか存在しません。
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カテゴリー1、軸1、拡張ゾーン0、停止距離、停止時間
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カテゴリー1、軸1、拡張ゾーン1、停止距離、停止時間

次のページに続く
製品仕様 - IRB 920 67
3HAC075723-012 改訂: K

© Copyright 2021-2023 ABB. All rights reserved.

1 説明
1.9.4 IRB 920-6/0.55 IP54

続き



カテゴリー1、軸1、拡張ゾーン2、停止距離、停止時間
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カテゴリー1、軸2、拡張ゾーン0、停止距離、停止時間
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カテゴリー1、軸3、拡張ゾーン0、停止距離、停止時間
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1.9.5 IRB 920-6/0.65

使用されたツールデータ
PERS tooldata P100:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [6, [0, 0,

59], [1, 0, 0, 0], 0.0035, 0.0035, 0.0035]];

PERS tooldata P66:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [4, [0, 0,
39], [1, 0, 0, 0], 0.0015, 0.0015, 0.0015]];

PERS tooldata P33:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [2, [0, 0,
20], [1, 0, 0, 0], 0.00039, 0.00039, 0.00039]];

カテゴリ「0」
カテゴリー0での停止距離と停止時間は、以下の表のとおりです。

停止時間距離軸

0.21 s58.2°1 *

0.13 s70.3°2 *

0.12 s104.6 mm3

*) 軸にはブレーキがありません。

カテゴリー1、拡張ゾーン
ゾーンの定義については拡張ゾーンページ54を参照。
ゾーンボーダーは、軸2と軸3のマウントインターフェイスの位置です。

軸1

第3軸第2軸ゾーンボーダー

0 mm120°z0-z1

0 mm60°z1-z2

第2軸
ゾーンは1つしか存在しません。

第3軸
ゾーンは1つしか存在しません。
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カテゴリー1、軸1、拡張ゾーン0、停止距離、停止時間

次のページに続く
72 製品仕様 - IRB 920

3HAC075723-012 改訂: K
© Copyright 2021-2023 ABB. All rights reserved.

1 説明
1.9.5 IRB 920-6/0.65
続き



カテゴリー1、軸1、拡張ゾーン1、停止距離、停止時間
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カテゴリー1、軸1、拡張ゾーン2、停止距離、停止時間
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カテゴリー1、軸2、拡張ゾーン0、停止距離、停止時間
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カテゴリー1、軸3、拡張ゾーン0、停止距離、停止時間
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1.9.6 IRB 920-6/0.65 IP54

使用されたツールデータ
PERS tooldata P100:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [6, [0, 0,

59], [1, 0, 0, 0], 0.0035, 0.0035, 0.0035]];

PERS tooldata P66:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [4, [0, 0,
39], [1, 0, 0, 0], 0.0015, 0.0015, 0.0015]];

PERS tooldata P33:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [2, [0, 0,
20], [1, 0, 0, 0], 0.00039, 0.00039, 0.00039]];

カテゴリ「0」
カテゴリー0での停止距離と停止時間は、以下の表のとおりです。

停止時間距離軸

0.22 s59.5°1 *

0.14 s71.9°2 *

0.12 s104.9 mm3

*) 軸にはブレーキがありません。

カテゴリー1、拡張ゾーン
ゾーンの定義については拡張ゾーンページ54を参照。
ゾーンボーダーは、軸2と軸3のマウントインターフェイスの位置です。

軸1

第3軸第2軸ゾーンボーダー

0 mm120°z0-z1

0 mm60°z1-z2

第2軸
ゾーンは1つしか存在しません。

第3軸
ゾーンは1つしか存在しません。
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カテゴリー1、軸1、拡張ゾーン0、停止距離、停止時間
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カテゴリー1、軸1、拡張ゾーン1、停止距離、停止時間
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カテゴリー1、軸1、拡張ゾーン2、停止距離、停止時間
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カテゴリー1、軸2、拡張ゾーン0、停止距離、停止時間
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カテゴリー1、軸3、拡張ゾーン0、停止距離、停止時間

82 製品仕様 - IRB 920
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1 説明
1.9.6 IRB 920-6/0.65 IP54
続き



1.9.7 IRB 920T-6/0.45 IP54/CR

使用されたツールデータ
PERS tooldata P100:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [6, [0, 0,

59], [1, 0, 0, 0], 0.0035, 0.0035, 0.0035]];

PERS tooldata P66:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [4, [0, 0,
39], [1, 0, 0, 0], 0.0015, 0.0015, 0.0015]];

PERS tooldata P33:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [2, [0, 0,
20], [1, 0, 0, 0], 0.00039, 0.00039, 0.00039]];

カテゴリ「0」
カテゴリー0での停止距離と停止時間は、以下の表のとおりです。

停止時間距離軸

0.15 s44.3°1 *

0.16 s87.7°2 *

0.11 s114.5 mm3

*) 軸にはブレーキがありません。

カテゴリー1、拡張ゾーン
ゾーンの定義については拡張ゾーンページ54を参照。
ゾーンボーダーは、軸2と軸3のマウントインターフェイスの位置です。

軸1

第3軸第2軸ゾーンボーダー

0 mm120°z0-z1

0 mm60°z1-z2

第2軸
ゾーンは1つしか存在しません。

第3軸
ゾーンは1つしか存在しません。
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1 説明
1.9.7 IRB 920T-6/0.45 IP54/CR



カテゴリー1、軸1、拡張ゾーン0、停止距離、停止時間
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1 説明
1.9.7 IRB 920T-6/0.45 IP54/CR
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カテゴリー1、軸1、拡張ゾーン1、停止距離、停止時間
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1 説明
1.9.7 IRB 920T-6/0.45 IP54/CR
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カテゴリー1、軸1、拡張ゾーン2、停止距離、停止時間
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1 説明
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カテゴリー1、軸2、拡張ゾーン0、停止距離、停止時間
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1 説明
1.9.7 IRB 920T-6/0.45 IP54/CR
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カテゴリー1、軸3、拡張ゾーン0、停止距離、停止時間
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1.9.8 IRB 920T-6/0.45

使用されたツールデータ
PERS tooldata P100:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [6, [0, 0,

59], [1, 0, 0, 0], 0.0035, 0.0035, 0.0035]];

PERS tooldata P66:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [4, [0, 0,
39], [1, 0, 0, 0], 0.0015, 0.0015, 0.0015]];

PERS tooldata P33:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [2, [0, 0,
20], [1, 0, 0, 0], 0.00039, 0.00039, 0.00039]];

カテゴリ「0」
カテゴリー0での停止距離と停止時間は、以下の表のとおりです。

停止時間距離軸

0.15 s43.7°1 *

0.16 s86.3°2 *

0.11 s115.6 mm3

*) 軸にはブレーキがありません。

カテゴリー1、拡張ゾーン
ゾーンの定義については拡張ゾーンページ54を参照。
ゾーンボーダーは、軸2と軸3のマウントインターフェイスの位置です。

軸1

第3軸第2軸ゾーンボーダー

0 mm120°z0-z1

0 mm60°z1-z2

第2軸
ゾーンは1つしか存在しません。

第3軸
ゾーンは1つしか存在しません。
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1 説明
1.9.8 IRB 920T-6/0.45



カテゴリー1、軸1、拡張ゾーン0、停止距離、停止時間
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1 説明
1.9.8 IRB 920T-6/0.45
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カテゴリー1、軸1、拡張ゾーン1、停止距離、停止時間
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1 説明
1.9.8 IRB 920T-6/0.45
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カテゴリー1、軸1、拡張ゾーン2、停止距離、停止時間
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1 説明
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カテゴリー1、軸2、拡張ゾーン0、停止距離、停止時間
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1 説明
1.9.8 IRB 920T-6/0.45
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カテゴリー1、軸3、拡張ゾーン0、停止距離、停止時間
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1.9.9 IRB 920T-6/0.45 IP54/CR 延長ストローク

使用されたツールデータ
PERS tooldata P100:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [6, [0, 0,

59], [1, 0, 0, 0], 0.0035, 0.0035, 0.0035]];

PERS tooldata P66:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [4, [0, 0,
39], [1, 0, 0, 0], 0.0015, 0.0015, 0.0015]];

PERS tooldata P33:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [2, [0, 0,
20], [1, 0, 0, 0], 0.00039, 0.00039, 0.00039]];

カテゴリ「0」
カテゴリー0での停止距離と停止時間は、以下の表のとおりです。

停止時間距離軸

0.15 s44.7°1 *

0.16 s88.4°2 *

0.11 s116.5 mm3

*) 軸にはブレーキがありません。

カテゴリー1、拡張ゾーン
ゾーンの定義については拡張ゾーンページ54を参照。
ゾーンボーダーは、軸2と軸3のマウントインターフェイスの位置です。

軸1

第3軸第2軸ゾーンボーダー

0 mm120°z0-z1

0 mm60°z1-z2

第2軸
ゾーンは1つしか存在しません。

第3軸
ゾーンは1つしか存在しません。
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1 説明
1.9.9 IRB 920T-6/0.45 IP54/CR 延長ストローク



カテゴリー1、軸1、拡張ゾーン0、停止距離、停止時間
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1 説明
1.9.9 IRB 920T-6/0.45 IP54/CR 延長ストローク
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カテゴリー1、軸1、拡張ゾーン1、停止距離、停止時間
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1 説明
1.9.9 IRB 920T-6/0.45 IP54/CR 延長ストローク
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カテゴリー1、軸1、拡張ゾーン2、停止距離、停止時間
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1 説明
1.9.9 IRB 920T-6/0.45 IP54/CR 延長ストローク
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カテゴリー1、軸2、拡張ゾーン0、停止距離、停止時間
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1 説明
1.9.9 IRB 920T-6/0.45 IP54/CR 延長ストローク
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カテゴリー1、軸3、拡張ゾーン0、停止距離、停止時間
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1.9.10 IRB 920T-6/0.45 延長ストローク

使用されたツールデータ
PERS tooldata P100:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [6, [0, 0,

59], [1, 0, 0, 0], 0.0035, 0.0035, 0.0035]];

PERS tooldata P66:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [4, [0, 0,
39], [1, 0, 0, 0], 0.0015, 0.0015, 0.0015]];

PERS tooldata P33:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [2, [0, 0,
20], [1, 0, 0, 0], 0.00039, 0.00039, 0.00039]];

カテゴリ「0」
カテゴリー0での停止距離と停止時間は、以下の表のとおりです。

停止時間距離軸

0.16 s44.8°1 *

0.17 s86.9°2 *

0.11 s115.8 mm3

*) 軸にはブレーキがありません。

カテゴリー1、拡張ゾーン
ゾーンの定義については拡張ゾーンページ54を参照。
ゾーンボーダーは、軸2と軸3のマウントインターフェイスの位置です。

軸1

第3軸第2軸ゾーンボーダー

0 mm120°z0-z1

0 mm60°z1-z2

第2軸
ゾーンは1つしか存在しません。

第3軸
ゾーンは1つしか存在しません。
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1 説明
1.9.10 IRB 920T-6/0.45 延長ストローク



カテゴリー1、軸1、拡張ゾーン0、停止距離、停止時間
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1 説明
1.9.10 IRB 920T-6/0.45 延長ストローク
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カテゴリー1、軸1、拡張ゾーン1、停止距離、停止時間
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1 説明
1.9.10 IRB 920T-6/0.45 延長ストローク
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カテゴリー1、軸1、拡張ゾーン2、停止距離、停止時間
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1 説明
1.9.10 IRB 920T-6/0.45 延長ストローク
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カテゴリー1、軸2、拡張ゾーン0、停止距離、停止時間
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1 説明
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カテゴリー1、軸3、拡張ゾーン0、停止距離、停止時間
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1.9.11 IRB 920T-6/0.55 IP54/CR

使用されたツールデータ
PERS tooldata P100:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [6, [0, 0,

59], [1, 0, 0, 0], 0.0035, 0.0035, 0.0035]];

PERS tooldata P66:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [4, [0, 0,
39], [1, 0, 0, 0], 0.0015, 0.0015, 0.0015]];

PERS tooldata P33:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [2, [0, 0,
20], [1, 0, 0, 0], 0.00039, 0.00039, 0.00039]];

カテゴリ「0」
カテゴリー0での停止距離と停止時間は、以下の表のとおりです。

停止時間距離軸

0.18 s50.3°1 *

0.16 s87.6°2 *

0.11 s114.4 mm3

*) 軸にはブレーキがありません。

カテゴリー1、拡張ゾーン
ゾーンの定義については拡張ゾーンページ54を参照。
ゾーンボーダーは、軸2と軸3のマウントインターフェイスの位置です。

軸1

第3軸第2軸ゾーンボーダー

0 mm120°z0-z1

0 mm60°z1-z2

第2軸
ゾーンは1つしか存在しません。

第3軸
ゾーンは1つしか存在しません。
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1 説明
1.9.11 IRB 920T-6/0.55 IP54/CR



カテゴリー1、軸1、拡張ゾーン0、停止距離、停止時間
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1.9.11 IRB 920T-6/0.55 IP54/CR
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カテゴリー1、軸1、拡張ゾーン1、停止距離、停止時間
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1 説明
1.9.11 IRB 920T-6/0.55 IP54/CR
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カテゴリー1、軸1、拡張ゾーン2、停止距離、停止時間
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1.9.11 IRB 920T-6/0.55 IP54/CR
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カテゴリー1、軸2、拡張ゾーン0、停止距離、停止時間
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カテゴリー1、軸3、拡張ゾーン0、停止距離、停止時間
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1.9.12 IRB 920T-6/0.55

使用されたツールデータ
PERS tooldata P100:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [6, [0, 0,

59], [1, 0, 0, 0], 0.0035, 0.0035, 0.0035]];

PERS tooldata P66:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [4, [0, 0,
39], [1, 0, 0, 0], 0.0015, 0.0015, 0.0015]];

PERS tooldata P33:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [2, [0, 0,
20], [1, 0, 0, 0], 0.00039, 0.00039, 0.00039]];

カテゴリ「0」
カテゴリー0での停止距離と停止時間は、以下の表のとおりです。

停止時間距離軸

0.18 s52.2°1 *

0.16 s86.2°2 *

0.11 s115.5 mm3

*) 軸にはブレーキがありません。

カテゴリー1、拡張ゾーン
ゾーンの定義については拡張ゾーンページ54を参照。
ゾーンボーダーは、軸2と軸3のマウントインターフェイスの位置です。

軸1

第3軸第2軸ゾーンボーダー

0 mm120°z0-z1

0 mm60°z1-z2

第2軸
ゾーンは1つしか存在しません。

第3軸
ゾーンは1つしか存在しません。
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1 説明
1.9.12 IRB 920T-6/0.55



カテゴリー1、軸1、拡張ゾーン0、停止距離、停止時間
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1.9.12 IRB 920T-6/0.55
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カテゴリー1、軸1、拡張ゾーン1、停止距離、停止時間
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1 説明
1.9.12 IRB 920T-6/0.55
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カテゴリー1、軸1、拡張ゾーン2、停止距離、停止時間
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カテゴリー1、軸2、拡張ゾーン0、停止距離、停止時間
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カテゴリー1、軸3、拡張ゾーン0、停止距離、停止時間
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1.9.13 IRB 920T-6/0.55 IP54/CR 延長ストローク

使用されたツールデータ
PERS tooldata P100:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [6, [0, 0,

59], [1, 0, 0, 0], 0.0035, 0.0035, 0.0035]];

PERS tooldata P66:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [4, [0, 0,
39], [1, 0, 0, 0], 0.0015, 0.0015, 0.0015]];

PERS tooldata P33:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [2, [0, 0,
20], [1, 0, 0, 0], 0.00039, 0.00039, 0.00039]];

カテゴリ「0」
カテゴリー0での停止距離と停止時間は、以下の表のとおりです。

停止時間距離軸

0.18 s51.5°1 *

0.16 s88.3°2 *

0.11 s116.5 mm3

*) 軸にはブレーキがありません。

カテゴリー1、拡張ゾーン
ゾーンの定義については拡張ゾーンページ54を参照。
ゾーンボーダーは、軸2と軸3のマウントインターフェイスの位置です。

軸1

第3軸第2軸ゾーンボーダー

0 mm120°z0-z1

0 mm60°z1-z2

第2軸
ゾーンは1つしか存在しません。

第3軸
ゾーンは1つしか存在しません。
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1.9.14 IRB 920T-6/0.55 延長ストローク

使用されたツールデータ
PERS tooldata P100:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [6, [0, 0,

59], [1, 0, 0, 0], 0.0035, 0.0035, 0.0035]];

PERS tooldata P66:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [4, [0, 0,
39], [1, 0, 0, 0], 0.0015, 0.0015, 0.0015]];

PERS tooldata P33:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [2, [0, 0,
20], [1, 0, 0, 0], 0.00039, 0.00039, 0.00039]];

カテゴリ「0」
カテゴリー0での停止距離と停止時間は、以下の表のとおりです。

停止時間距離軸

0.18 s52.6°1 *

0.17 s86.7°2 *

0.11 s115.8 mm3

*) 軸にはブレーキがありません。

カテゴリー1、拡張ゾーン
ゾーンの定義については拡張ゾーンページ54を参照。
ゾーンボーダーは、軸2と軸3のマウントインターフェイスの位置です。

軸1

第3軸第2軸ゾーンボーダー

0 mm120°z0-z1

0 mm60°z1-z2

第2軸
ゾーンは1つしか存在しません。

第3軸
ゾーンは1つしか存在しません。
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1.9.15 IRB 920T-6/0.65 IP54/CR

使用されたツールデータ
PERS tooldata P100:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [6, [0, 0,

59], [1, 0, 0, 0], 0.0035, 0.0035, 0.0035]];

PERS tooldata P66:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [4, [0, 0,
39], [1, 0, 0, 0], 0.0015, 0.0015, 0.0015]];

PERS tooldata P33:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [2, [0, 0,
20], [1, 0, 0, 0], 0.00039, 0.00039, 0.00039]];

カテゴリ「0」
カテゴリー0での停止距離と停止時間は、以下の表のとおりです。

停止時間距離軸

0.23 s59.2°1 *

0.16 s89.4°2 *

0.11 s113.1 mm3

*) 軸にはブレーキがありません。

カテゴリー1、拡張ゾーン
ゾーンの定義については拡張ゾーンページ54を参照。
ゾーンボーダーは、軸2と軸3のマウントインターフェイスの位置です。

軸1

第3軸第2軸ゾーンボーダー

0 mm120°z0-z1

0 mm60°z1-z2

第2軸
ゾーンは1つしか存在しません。

第3軸
ゾーンは1つしか存在しません。
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1.9.16 IRB 920T-6/0.65

使用されたツールデータ
PERS tooldata P100:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [6, [0, 0,

59], [1, 0, 0, 0], 0.0035, 0.0035, 0.0035]];

PERS tooldata P66:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [4, [0, 0,
39], [1, 0, 0, 0], 0.0015, 0.0015, 0.0015]];

PERS tooldata P33:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [2, [0, 0,
20], [1, 0, 0, 0], 0.00039, 0.00039, 0.00039]];

カテゴリ「0」
カテゴリー0での停止距離と停止時間は、以下の表のとおりです。

停止時間距離軸

0.24 s64.7°1 *

0.16 s88.2°2 *

0.11 s116.3 mm3

*) 軸にはブレーキがありません。

カテゴリー1、拡張ゾーン
ゾーンの定義については拡張ゾーンページ54を参照。
ゾーンボーダーは、軸2と軸3のマウントインターフェイスの位置です。

軸1

第3軸第2軸ゾーンボーダー

0 mm120°z0-z1

0 mm60°z1-z2

第2軸
ゾーンは1つしか存在しません。

第3軸
ゾーンは1つしか存在しません。
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1.9.17 IRB 920T-6/0.65 IP54/CR 延長ストローク

使用されたツールデータ
PERS tooldata P100:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [6, [0, 0,

59], [1, 0, 0, 0], 0.0035, 0.0035, 0.0035]];

PERS tooldata P66:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [4, [0, 0,
39], [1, 0, 0, 0], 0.0015, 0.0015, 0.0015]];

PERS tooldata P33:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [2, [0, 0,
20], [1, 0, 0, 0], 0.00039, 0.00039, 0.00039]];

カテゴリ「0」
カテゴリー0での停止距離と停止時間は、以下の表のとおりです。

停止時間距離軸

0.23 s59.9°1 *

0.16 s89.9°2 *

0.11 s117.9 mm3

*) 軸にはブレーキがありません。

カテゴリー1、拡張ゾーン
ゾーンの定義については拡張ゾーンページ54を参照。
ゾーンボーダーは、軸2と軸3のマウントインターフェイスの位置です。

軸1

第3軸第2軸ゾーンボーダー

0 mm120°z0-z1

0 mm60°z1-z2

第2軸
ゾーンは1つしか存在しません。

第3軸
ゾーンは1つしか存在しません。
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1.9.18 IRB 920T-6/0.65 延長ストローク

使用されたツールデータ
PERS tooldata P100:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [6, [0, 0,

59], [1, 0, 0, 0], 0.0035, 0.0035, 0.0035]];

PERS tooldata P66:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [4, [0, 0,
39], [1, 0, 0, 0], 0.0015, 0.0015, 0.0015]];

PERS tooldata P33:= [ TRUE, [[0, 0, 0], [1, 0, 0 ,0]], [2, [0, 0,
20], [1, 0, 0, 0], 0.00039, 0.00039, 0.00039]];

カテゴリ「0」
カテゴリー0での停止距離と停止時間は、以下の表のとおりです。

停止時間距離軸

0.24 s65.2°1 *

0.17 s88.6°2 *

0.11 s117.1 mm3

*) 軸にはブレーキがありません。

カテゴリー1、拡張ゾーン
ゾーンの定義については拡張ゾーンページ54を参照。
ゾーンボーダーは、軸2と軸3のマウントインターフェイスの位置です。

軸1

第3軸第2軸ゾーンボーダー

0 mm120°z0-z1

0 mm60°z1-z2

第2軸
ゾーンは1つしか存在しません。

第3軸
ゾーンは1つしか存在しません。

次のページに続く
製品仕様 - IRB 920 149
3HAC075723-012 改訂: K

© Copyright 2021-2023 ABB. All rights reserved.

1 説明
1.9.18 IRB 920T-6/0.65 延長ストローク



カテゴリー1、軸1、拡張ゾーン0、停止距離、停止時間
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1.10 カスタマー接続

カスタマー接続について
お客様接続用のケーブルはロボットに内蔵されており、コネクタは外側のアームと
ベースに配置されています。アウターアームには2つのコネクターC1/C2がありま
す。対応するコネクタR1.C1/R1.C2はベースにあります。
圧縮エア用のホースもマニピュレータに内蔵されています。アウターアームには、
ベースに4つのインレット(R1/8”)と4つのアウトレット(M5)があります。

BB CC

AA

xx2000001161

D

xx2100002441
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値数字説明接続位置

外径4mm付きエアホース、
2本

4最大 6 バーエアA

外径6mm付きエアホース、
2本

30 V、1.5 A12 ワイ
ヤー

カスタマー電源/信号C1B

30 V、1 A または 1 Gbits/s8 ワイ
ヤー

お客様の電源/信号または
イーサネット

C2C

Φ8、7~9L/min ii1排気ポート iEPD
i 保護タイプ Clean Roomでのみ使用できます。
ii ベローズの変形を防ぐため、必要に応じて空気の流れを減らしてください。

コネクタキット (オプション)

コネクタキット、ベース
ベースのR1.C1およびR1.C2コネクタは、それぞれCP / CSケーブルおよびイーサ
ネットフロアケーブルの一部です。ロボットのケーブル接続、はロボット製品マニュ
アルの「ロボットのケーブル接続と接続ポイント」を参照してください。

コネクタキット、アウターアーム
この表は、アウターアーム用のCP/CSおよびイーサネット(存在する場合)コネクタ
キットを示しています。

品番説明位置

3HAC066098-001M12 CPCSオスストレートコネク
タキット

CP/CSコネクタキット

3HAC066099-001M12 CPCSオスアングルコネクタ
キット

3HAC067413-001M12 イーサネットCat5eオススト
レートコネクタキット

Ethernet

3HAC067414-001M12 イーサネットCat5eオスアン
グルコネクタキット
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保護カバー

防水および防塵用の保護カバー
保護カバーはロボットと一緒に納入され、防水および防塵を必要とするすべてのア
プリケーションでコネクタに適切に装着する必要があります。
保護カバーは取り外した後、必ず取り付けてください。

D CC

BA

xx2000001162

E

xx2100002442

ベースのエアホースコネクタの保護カバーA

プロセスハブのエアホースコネクタの保護カバーB

ベースのC2 / SMBコネクタとプロセスハブのC1 / C2コネクタの保護カバーC

ベースのC1コネクタの保護カバーD

ベースの排気ポートコネクタ用保護プラグ iE
i 保護タイプ Clean Roomでのみ使用できます。
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床用固定ケーブルの曲げ半径
床固定用ケーブルの最小曲げ半径はケーブル直径の 10 倍です。

A

B

xx1600002016

直径A

直径 x10B
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2 変種およびオプションの仕様
2.1 バージョンおよびオプションについて

一般
IRB 920のバージョン、オプションについては次のセクションで説明します。ここ
では、仕様と同じオプション番号を使用しています。
ロボットコントローラに関連するバリエーションとオプションについては、コント
ローラーの製品仕様に記載されています。
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2.2 マニピュレータ

機種

到達距離（m)可搬重量（kg）IRBタイプオプション

0.456920T3300-14

0.556920T3300-15

0.656920T3300-16

0.5569203300-12

0.6569203300-13

拡張ストローク
延長されたストロークは、ユーザーが別のものよりも高いまたは低い位置にある目
的のポイントに何かをピックまたは配置するのに役立ちます。

説明オプション

拡張ストローク3311-1

必要要件
オプションExtended Stroke(拡張ストローク)には、 IRB 920T のバリエーション
[3300-14,3300-15,3300-16]が必要です。

ストローク長

説明オプション

145 mm3312-2

180 mm3312-4

250mm3312-5

300 mm3312-6

次のページに続く
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A

B

xx2200001034

説明ストローク

180 mmA

保護クラス IP54 （オプション3300-540）または保護タイプ
Clean Room（オプション3341-5）で
145 mm

300 mmB

保護クラス IP54 （オプション3300-540）または保護タイプ
Clean Room（オプション3341-5）で
250mm

マニピュレータの色

RALコード i色オプション

RAL 9003ABB 白標準209-2
標準色、プロテクションオプション3351-5
Cleanroom 5付き

RAL 7035ABB グラファイトホワイト標準209-202
標準色

i 色はサプライヤや塗料が塗られる素材によって異なる場合があります。

保護

説明オプション

Base 30、 IP303350-300

Base 54、IP543350-540

Clean Room 5, ISO 5はIRB 920-6/0.55およびIRB 920-6/0.65には使用できま
せん

3351-5

次のページに続く
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注記

Base 30 は、IEC 60529に従って、IP30を含みます。
Base 54 は、IEC 60529に従って、IP54を含みます。
Clean Roomクラス5には、DIN EN ISO 14644-1, -14に準拠したISOクラス5規格
が含まれています。

メディア&通信
3303-1Parallel &Airを選択すると、3304-1と3305-1のオプションがアクティブにな
り、選択できるようになります。
3303-2イーサネット、Parallel[パラレル]、Air [エア]を選択すると、3304-1、3305-1、
3306-1および3307-1がアクティブになり、選択できるようになります。

説明タイプオプション

CP/CS（C1）およびエアを含みますパラレル &エア3303-1

CP/CS（C1）＋Ethernet（C2）、エアーが含まれま
す。

イーサネット、パラレ
ル、エア

3303-2

コネクタキット

説明オプション

オス型、ストレートアームコネクタキット3304-1

オス型、角度のついたアームコネクタキット3305-1

オス型、ストレートアームイーサネットコネクタキット3306-1

オス型、角度のついたアームイーサネットコネクタキット3307-1

 Straight connector kits  Angled connector kitsits Straight Ethernet connector kits kits Angled Ethernet connector kits

xx1900000140

注記

ここに掲載されている画像はあくまでも参考例です。画像と実際の製品に相違が
ある場合は、実際の製品に従うものとします。
このキットは、アッパーアームのコネクタ用に設計および使用されています。

ロボットケーブル経路

説明オプション

ベースの下3309-1

ベースの側面から3309-2

次のページに続く
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xx1300000388

保証
選択された期間、ABBは機器の不適合部分について、スペアパーツと工賃の追加費
用を請求することなく修理または交換の対応をします。この期間中、ABBのマニュ
アルに従い ABB が実施する年度予防メンテナンスが必要です。お客様の制約によ
り、ロボットと Omnicore コントローラのための ABB Ability サービス Condition
Monitoring & Diagnostics (状態監視＆診断) でデータが解析できず、ABB が現場に
出向く必要がある場合、出張費用は保証対象外です。延長保証期間は、必ず保証期
間満了日から開始します。保証適用条件は Terms & Conditions (規約) で定義しま
す。

注記

上記の説明は、オプション Stock warranty [438-8] には適用外です。

説明タイプオプショ
ン

標準保証はカスタマー受領日から12か月、工場出荷日か
ら遅くとも18か月以内、またはいずれか早い時期です。
保証条件が適用されます。

標準保証438-1

標準保証の最終日から12か月延長される標準保証。保証
条件が適用されます。他の要件についてはカスタマー
サービスにお問い合わせください。

標準保証 + 12 か月438-2

標準保証の最終日から6か月延長される標準保証。保証
条件が適用されます。

標準保証 + 6 か月438-6
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説明タイプオプショ
ン

標準保証の開始日が、工場出荷日を開始日として、最長
6か月延長されます。ストック保証の最終日より前に発
生した保証について、請求などは受け入れられません。
標準保証は工場出荷日、または[WebConfig]で標準保証
を有効にした日から6か月後に自動的にスタートします。

注記

特別な条件が適用されます。「ロボット保証指令」を参
照してください。

ストック保証438-8
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2.3 フロアケーブル

マニピュレータケーブル - ストレート

長さオプション

3 m3200-1

7 m3200-2

15 m3200-3

xx2100001122

マニピュレータケーブル-角度付き

長さオプション

角度の付いたタイプのコネクタ3209-1

xx2100001123

xx2100001124
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床用固定ケーブルの曲げ半径
床固定用ケーブルの最小曲げ半径はケーブル直径の 10 倍です。

A

B

xx1600002016

直径A

直径 x10B

パラレルケーブル-長さ

長さオプション

3 m3201-1

7 m3201-2

15 m3201-3

必要要件
オプションParallel cable - Length(パラレルケーブル-長さ)には、[3303-1]
Parallel＆Airまたは[3303-2] イーサネット、パラレルが必要です。

イーサネットケーブル-長さ

長さオプション

7 m、RJ45にXコード化されたM123202-2

15 m、RJ45にXコード化されたM123202-3

必要要件
オプションEthernet cable - Length(パラレルケーブル-長さ)には、[3303-1]
Parallel＆Airまたは[3303-2] イーサネット、パラレルが必要です。

メインケーブル

説明長さオプション

CEE7/VII ライン側プラグ付きケーブ
ルアセンブリ

EU メインケーブル、3 m3203-1

CPCS-CCCライン側プラグ付きケー
ブルアセンブリ

CNメインケーブル、3 m3203-5

AS/NZS 3112 ライン側ケーブルアセ
ンブリ。

すべてのメインケーブル、3 m3203-6

ライン側プラグなしのケーブルアセン
ブリ

すべての地域のケーブル、5 m3203-7
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3 付属品
一般

様々なツールや装置が利用可能です.

ロボットおよびPC用基本ソフトウェアとソフトウェア・オプション
詳細については、Application manual - Controller software OmniCore、製品仕
様 - OmniCore Cシリーズおよび製品仕様 - OmniCore Eラインを参照してくださ
い。
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ABB AB
Robotics & Discrete Automation
S-721 68 VÄSTERÅS, Sweden
Telephone +46 10-732 50 00

ABB AS
Robotics & Discrete Automation
Nordlysvegen 7, N-4340 BRYNE, Norway
Box 265, N-4349 BRYNE, Norway
Telephone: +47 22 87 2000

ABB Engineering (Shanghai) Ltd.
Robotics & Discrete Automation
No. 4528 Kangxin Highway
PuDong New District
SHANGHAI 201319, China
Telephone: +86 21 6105 6666

ABB Inc.
Robotics & Discrete Automation
1250 Brown Road
Auburn Hills, MI 48326
USA
Telephone: +1 248 391 9000

abb.com/robotics
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