SWIFTI™ CRB 1100

Seznamte se se Spickovym
kolaborativnim robotem
SWIFTI

Mimoradné rychly kolaborativni robot, ktery
spojuje vysoky vykon a presnost primyslovych
robotl a inovativni bezpecnostni funkce robotu
kolaborativnich, a to i pro aplikace s dlirazem na
rychlost a na manipulaci tézSimi dily. Je rychlejsi
a presnéjsi, nez je v segmentu kolaborativnich
robotl obvyklé.

Bezpecnost kolaborativniho
robotu

Diky technologii SafeMove zajistujici pokrocilé bezpecnostni
funkce a bezpeénostnimu laserovému skeneru* maze byt
SWIFTI nainstalovan bez nutnosti fyzického oploceni,

a presto umoznuje bezpecnou Uzkou spolupraci s ¢lovékem.
Pokud je operator v pracovnim prostoru robotu SWIFTI
skenerem detekovan, pohyb robotu se automaticky zpo-
mali nebo UplIné zastavi, aby se k nému mohl pracovnik
bezpecné priblizit. SWIFTI je také vybaven svételnym indi-
katorem stavu interakce, ktery vizualné signalizuje vzdale-
nost obsluhy od robotu v pracovnim prostoru.

Zadné zkusenosti?

Zadny problem.

Snadna a rychla konfigurace a programovani na ru¢nim ovla-
daci FlexPendant pomoci nového softwaru ABB Wizard Easy

Programming a grafického softwaru SafeMove Configurator
App.

Vysoka efektivita vyroby

Kolaborativni robot SWIFTI dosahuje maximalni rychlosti

TCP (stfedovy bod nastroje) vice nez 5 metru za vterinu,

tedy pétkrat vyssi rychlosti, nez je bézné u kolaborativnich
robotd s nosnosti 4 kg. Z tohoto hlediska dosahuje shod-nych
parametrl jako bézné primyslové roboty. K jeho vyji-mecnym
prednostem patfi presnost 0,01 mm, tedy az 10x vyssi
opakovatelnost presného najeti do bodu, nez je bézné

u kolaborativnich robott této kategorie.

Kli¢ové vlastnosti:

Bezpecnost kolaborativnich
robot(

— Technologie SafeMove a bezpec¢nostni senzor

- Bezpecné zastaveni robotu pfi detekci ¢lovéka
v pracovnim prostoru robotu

— Svételny indikdtor interakce

- Bezpecnostni troven PL d Cat 3

Snadné ovladani

— Wizard Easy Programming

- Intuitivni naprogramovani pohybl robotu ru¢nim
navadénim pomoci externiho ovladace

- SafeMove Configurator App na ovladaci jednotce
FlexPendant

Produktivita

— Diky rychlosti TCP vice nez 5 m/s** dosahuje pétinasobné
rychlosti nez jiné kolaborativni roboty této kategorie

- Unikatni pfesnost 0,01 mm, az 10x vyssi opakovatelnost
presného najeti do bodu, nez je v této kategorii bézné

- Ctyri integrované privody vzduchu umoZfujici
odebirani vakuovymi savkami

Aplikace

- MontéaZ dila, manipulace - Obsluha stroju, baleni
- Vkladani a odebirani — LeSténi, Sroubovani
- Manipulace s materidlem - A mnoho dalSich ...

* Pfi pfipojeni laserového skeneru je vyZzadovan bezpeénostni PLC .



Zakladni specifikace

Verze robotu Dosah Nosnost Nosnost

(m) (kg) na hornim
rameni (kg)

CRB 1100-4/0,475 0,475 4 0,5

CRB 1100-4/0,58 0,58 4 0,5

Pocet os 6

Kryti IP40

Montazni pozice v libovolném Uhlu

Kontrolér OmniCore C30

Integrované AZ 12 signall (C1 + C2)

vedeni signald

Integrovany privod
vzduchu
Integrovany Ethernet

Priruba

Bezpecnostni funkce

vedenych na hornim rameni

4 ptivody na zapésti (max. 6 bar()

1 port 1000 Base-T (C2)
Standard ISO 9409-1-31,5-4 M5

Vybaven bezpec¢nostnimi funkcemi

Pracovni rozsah os, CRB 1100-4/0,475

SafeMove Collaborative. VSechny
bezpecnostni funkce s Urovni
bezpecnosti PL d Cat 3

Vykon (dle ISO 9283)
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Opakovatelna presnost 0,01 mm 0,01 mm
najeti do bodu (RP)
Opakovatelnost drahy (RT) 0,05mm 0,05mm Pracovni rozsah os, CRB 1100-4/0,58
1kg odebiraci cyklus 0,42s
25 x 300 x 25mm
Fyzické parametry
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Parametry jednotlivych os ° /
Pracovni Max. rychlost Max. rychlost X o
rozsah os CRB 1100- CRB 1100- B
4/0,475 4/0,58 12,4
Osa 1 rotace +230°az -230° 460°/s 460°/s 525,8 2373
Osa 2 rameno +113°az-115° 380°/s 360°/s 580 534
Osa 3 rameno +55°az -205° 280°/s 280°/s 580
Osa 4 zapésti +230°az -230° 560°/s 560°/s
Osa 5 ohyb +120°az -125° 420°/s 420°/s
Osa 6 rotace +400° az -400° 750°/s 750°/s

Vyhrazujeme si pravo provadét
technické zmény ¢i upravit obsah
tohoto dokumentu bez pfedchoziho
upozornéni. Pro objedndvky plati
konkrétni dohodnuté podminky.
ABB nenese zddnou odpovédnost
za pripadné chyby nebo nedostatek
informaci v tomto dokumentu.

Vyhrazujeme si veskerd prava na tento
dokument i na informace a ilustrace

v ném obsazené. Jakékoli vyuziti
celkového ¢i ¢astecného obsahu tohoto
dokumentu, nebo jeho kopirovani je bez
predchoziho souhlasu spole¢nosti ABB
zakéazano.
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