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Uberblick iiber diese Spezifikation

Uberblick iiber diese Spezifikation

Uber diese Produktspezifikation
Sie ist eine Leistungsbeschreibung des 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

+ Spezifikation verfligbarer Varianten und Optionen

Verwendung
Produktspezifikationen dienen dazu, Daten und Leistungsinformationen lber das
Produkt zu liefern, um zum Beispiel bei Kaufentscheidungen zu helfen.
Informationen zum Umgang mit dem Produkt befinden sich im Produkthandbuch.
Anwender
Dieses Handbuch ist vorgesehen fiir:
« Produktmanager und Bediener
+ Verkaufs- und Marketingpersonal
« Bestellwesen- und Kundendienstpersonal
Referenzen
Referenz Dokumentnum-
mer
Produktspezifikation - IRC5-Steuerung 3HAC047400-003
IRC5 mit Hauptcomputer DSQC1000.
Produktspezifikation - Steuerungssoftware IRC5 3HAC048264-003
IRC5 mit Hauptcomputer DSQC1000 und RobotWare 5.6x.
Produktspezifikation - Steuerungssoftware IRC5 3HAC050945-003
IRC5 mit Hauptcomputer DSQC1000 und RobotWare 6.
Produkthandbuch - IRB 4600 3HAC033453-003
6Produktspezifikation - Robot user documentation, IRC5 with RobotWare | 3HAC052355-003
Revisionen
Revision Beschreibung
- Erste Ausgabe
A - Lastdiagramm aktualisiert/korrigiert
B - korrigierter Arbeitsbereich, Bodenmontage
C - allgemeine Aktualisierungen und Korrekturen
D - Korrektur von Kapitel: Montage und Buchsen
E - Foundry Plus 2

Fortsetzung auf néchster Seite
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Uberblick iiber diese Spezifikation

Fortsetzung

Revision

Beschreibung

- Foundry Plus 2 Aktualisierung

- Text fiir Normen aktualisiert, geringfiigige Anderungen

- Foundry Prime 2 hinzugefligt + geringfiigige Korrekturen

- I ®

Die Tabelle mit den Umgebungstemperaturen wurde
angepasst

Werte fir Zeichnung, Montageflache und Buchsen hin-
zugefigt

Geringfligige Korrekturen

Maschinenrichtlinie aktualisiert

Allgemeine Aktualisierungen und geringfiigige Korrektu-
ren

Foundry Prime 2 hinzugefligt

Allgemeine Aktualisierungen und geringfligige Korrektu-
ren

Angepasster Text fur Prifungen nach ISO

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

Text fur Foundry Plus aktualisiert.

Allgemeine Aktualisierungen und geringfligige Korrektu-
ren

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

Beschreibungsoption 908-1 wurde hinzugefigt.
Neigung um X-Achse wurde hinzugefiigt

Option 224-2 hdngende Montage wurden entfernt.

Anzahl der Gewindebohrungen M16 im Fundament
wurde geédndert.
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1 Beschreibung

1.1.1 Einfuhrung in die Struktur

1 Beschreibung

1.1 Struktur

1.1.1 Einfuhrung in die Struktur

Roboterfamilie

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

Betriebssystem

Der Roboter ist mit einer IRC5-Steuerung und der Robotersteuerungs-Software
RobotWare ausgestattet. RobotWare unterstitzt simtliche Aspekte des
Robotersystems wie beispielsweise die Bewegungssteuerung, die Entwicklung
und Ausfiihrung von Anwendungsprogrammen, den Datenaustausch usw. Siehe
»Produktspezifikation, Steuerung IRC5 mit FlexPendant®.

Sicherheit

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

Zusatzliche Funktionalitat

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

Schutzart Foundry Plus 2

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

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

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

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.1.1 Einflihrung in die Struktur
Fortsetzung

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

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

Gewahlte Foundry Plus 2 Funktionen:

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

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

» Nickelbeschichteter Werkzeugflansch

» Rostschutz an Schrauben, Unterlegscheiben und unlackierten/bearbeiteten
Flachen

» Erweitertes Service- und Wartungsprogramm

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

Erhéltliche Roboterversionen
Die Foundry Plus 2-Option ist moglicherweise nicht fiir alle Roboterversionen
verfligbar.

Informationen zu Roboterversionen und andere Optionen, die nicht gemeinsam
mit Foundry Plus 2 ausgewéhlt werden kénnen, finden Sie im Spezifikation der
Varianten und Optionen auf Seite 61.

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

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

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

Reinigungsmittel

1.1.1 Einfuhrung in die Struktur
Fortsetzung

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

Der Manipulator kann in Umgebungen mit einer Reinigungsbadtemperatur von

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

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

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

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

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

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

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

+ Das Reinigungsmittel muss:
- kontinuierlich gereinigt werden
- Rostschutzmittel enthalten
- mussen regelmasig auf pH-Wert und die Konzentration tberpriift

werden
- durfen ohne vorherige Tests keine anderen Zusétze als Wasser
enthalten
Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.1.1 Einflihrung in die Struktur
Fortsetzung

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

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

verfugbar.

Informationen zu Roboterversionen und andere Optionen, die nicht gemeinsam
mit Foundry Prime ausgewéhlt werden kénnen, finden Sie im Spezifikation der
Varianten und Optionen auf Seite 61.

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.1.1 Einfuhrung in die Struktur
Fortsetzung

Foundry Prime 2
Die Roboterversion Foundry Prime ist fur die Wasserstrahlreinigung von Guss-
und Maschinenteilen sowie fiir &hnliche duBerst schwierige, jedoch bewéahrte
Umgebungen fir Roboteranwendungen konzipiert. Die Eignung flir andere
Anwendungen kann nur nach entsprechenden Tests, friiheren Erfahrungen oder
sachverstandiger Beurteilung durch ABB gewéhrleistet werden. Wenden Sie sich
an die Vertriebsabteilung von ABB Robotics, wenn Sie Fragen zur Eignung
bestimmter Anwendungen haben. Der Manipulator kann Reinigungsmittel auf
Lésungsmittelbasis in der Umgebung aushalten, die allerdings vorher von ABB
genehmigt werden miissen. Der Manipulator halt auBerdem indirekt auftreffender
Sprihflissigkeit aus Druckdiisen (max. 600 bar) mit 100 % Luftfeuchtigkeit (nur
Gasgemisch) stand. Der Manipulator kann in Umgebungen mit einer

Reinigungsbadtemperatur von <60 °C eingesetzt werden, die in der Regel in einer
Wasserstrahlreinigungs-Anwendung mit moderater Geschwindigkeit Anwendung
findet. Die Umgebungstemperatur darf nicht héher als fir die Option angegeben
sein. Wenn Flissigkeiten, die Rostbildung verursachen kénnen, z. B. Wasser,
standig auf den Roboter spritzen oder in der Ndhe des Roboters verwendet werden,
wird dringend empfohlen, der Fliissigkeit Rostschutzmittel beizumengen oder
andere MaBnahmen zu ergreifen, um die Rostbildung auf unlackierten Flachen,
Gelenken oder anderen ungeschiitzten Flachen des Roboters zu verhindern. Der
Roboter ist durch bewéhrte Dichtungen flir Getriebe und Lager, Druckluftmotoren
und Elektronikfach sowie durch eine reinigungsmittelbestédndige Lackierung mit
Dreifachbeschichtung geschiitzt (zwei Schichten Epoxidharzlack unter einer
Schutzschicht Klarlack). Unlackierte Oberflachen besitzen eine
Rostschutzbeschichtung (Mercasol), und die Motoren (IRB 4400) sind mit
Dichtungsmasse abgedichtet. Weil der Roboter fiir &uBerst raue Umgebungen
konzipiert ist, erfordert er ein erweitertes Service- und Wartungsprogramm. Wenn
Teile ausgetauscht oder anderen Wartungs- und ServicemaBnahmen durchgefihrt
werden, die zu einer Beschadigung der Lackierung fuihren, ist besondere Vorsicht
geboten, da die Lackierung als Schutzschicht dient. Genauere Informationen zum
Wartungsprogramm finden Sie im Kapitel ,, Wartung“ im Produkthandbuch. Aufgrund
der schwierigen und rauen Umgebungsbedingungen wird dringend empfohlen,
einen Servicevertrag mit ABB abzuschlieBen. Der Foundry Prime-Roboter kann
mit geeigneter Waschausristung entsprechend dem Produkthandbuch gereinigt
werden. Um den Foundry Prime-Schutz aufrechtzuerhalten, miissen Reinigung
und Wartung ordnungsgemaB ausgefiihrt werden. Beispielsweise kann das
Rostschutzmittel durch eine falsche Reinigungsmethode abgewaschen werden.

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

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

+ Das Reinigungsmittel muss:
- kontinuierlich gereinigt werden

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.1.1 Einflihrung in die Struktur
Fortsetzung

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

Erhaltliche Roboterversionen
Der Foundry Prime-Schutz ist nur fur die Roboterversion IRB 4600-60/2.05
verfligbar. Wenden Sie sich an die ABB-Niederlassung vor Ort, um eine aktuelle
Liste vorschriftsmaBiger Reinigungsmittel zu erhalten. Informationen tber die
Optionen, die nicht gemeinsam mit Foundry Prime ausgewahlt werden kénnen,
finden Sie im Kapitel ,,Varianten und Optionen“

Pos. Beschreibung Pos. Beschreibung

A Achse 1 B Achse 2
Achse 3 D Achse 4

E Achse 5 F Achse 6

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1.1.1 Einfuhrung in die Struktur

Manipulatorachsen

(A) \ ‘

xx0800000431

Fortsetzung

Pos. Beschreibung Pos. Beschreibung

A Achse 1 Achse 2
Achse 3 D Achse 4

E Achse 5 Achse 6

Produktspezifikation - IRB 4600

3HAC032885-003 Revision: S
© Copyright 2009-2016 ABB. Alle Rechte vorbehalten.

15



1 Beschreibung

1.1.2 Verschiedene Roboterversionen

1.1.2 Verschiedene Roboterversionen

Allgemeines

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

Robotertyp Handhabungskapazitét (kg) | Reichweite (m)
IRB 4600 60 kg 2.05m
IRB 4600 45 kg 2.05m
IRB 4600 40 kg 255 m
IRB 4600 20 kg 250 m
Manipulatorgewicht
Robotertyp Gewicht
IRB 4600-60/2.05 425 kg
IRB 4600-45/2.05 425 kg
IRB 4600-40/2.55 435 kg
IBB 4600-20/2.50 412 kg
Sonstige technische Daten
Daten Beschreibung Hinweis

Schalldruckpegel

Schalldruckpegel auBerhalb
des Arbeitsraums

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

Leistungsaufnahme bei max. Last

Art der Bewegung

IRB 4600 (alle Varianten)

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

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

Fortsetzung auf nédchster Seite

16

© Copyright 2009-2016 ABB. Alle Rechte vorbehalten.

Produktspezifikation - IRB 4600
3HAC032885-003 Revision: S



1 Beschreibung

1.1.2 Verschiedene Roboterversionen
Fortsetzung

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

xx0800000420

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.1.2 Verschiedene Roboterversionen
Fortsetzung

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

(340)

264 | 2494

255,7 | 255,7

(300) | 3232

135

175

495

xx0800000430

Pos. Beschreibung

A R 400, minimaler Drehradius von Achse 1

B R 138, minimaler Drehradius von Achse 4

Variante C D E F

IRB 4600-60/2.05 1727 mm 900 mm 1276 mm 960 mm
IRB 4600-45/2.05 1727 mm 900 mm 1276 mm 960 mm
IRB 4600-40/2.55 1922 mm 1095 mm 1586 mm 1270 mm

Fortsetzung auf ndchster Seite
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1 Beschreibung

1.1.2 Verschiedene Roboterversionen

Fortsetzung
Abmessungen IRB 4600-20/2.50
B
1496,5
1230,5 85
/g
o =0
N~
To)
o
N o
N Al
) &D
// T~
L /
( ey
0 \
o) ,
<t \
\;_/ -
175 A
€ Axis 1
A
xx0800000428
Pos. Beschreibung
A R 98, minimaler Drehradius von Achse 4
B Fir alle anderen Abmessungen siehe Abbildung 3

Produktspezifikation - IRB 4600
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1 Beschreibung

1.2.1 Anzuwendende

1.2 Normen

Sicherheitsnormen

1.2.1 Anzuwendende Sicherheitsnormen

Normen, EN ISO

Das Robotersystem ist in Ubereinstimmung mit folgenden Anforderungen
konstruiert:

Norm

Beschreibung

EN ISO 12100

Safety of machinery - General principles for design - Risk as-
sessment and risk reduction

EN ISO 13849-1

Safety of machinery, safety related parts of control systems -
Part 1: General principles for design

EN ISO 13850

Safety of machinery - Emergency stop - Principles for design

EN ISO 10218-1

Robots for industrial environments - Safety requirements -Part
1 Robot

EN ISO 9787 Robots and robotic devices -- Coordinate systems and motion
nomenclatures
EN 1SO 9283 Manipulating industrial robots, performance criteria, and related

test methods

EN ISO 14644-11

Classification of air cleanliness

EN ISO 13732-1

Ergonomics of the thermal environment - Part 1

EN IEC 61000-6-4 (Option
129-1)

EMC, Generic emission

EN IEC 61000-6-2

EMC, Generic immunity

EN IEC 60974-11i

Arc welding equipment - Part 1: Welding power sources

EN IEC 60974-10]i

Arc welding equipment - Part 10: EMC requirements

EN IEC 60204-1

Safety of machinery - Electrical equipment of machines - Part
1 General requirements

IEC 60529

Degrees of protection provided by enclosures (IP code)

' Nur Roboter mit Schutzart Clean Room.
Il Gilt nur fir Roboter zum LichtbogenschweiBen. Ersetzt EN IEC 61000-6-4 fiir Roboter zum

LichtbogenschweiBen.

Europaische Normen

Norm Beschreibung

EN 614-1 Safety of machinery - Ergonomic design principles - Part 1:
Terminology and general principles

EN 574 Safety of machinery - Two-hand control devices - Functional
aspects - Principles for design

EN 953 Safety of machinery - General requirements for the design and

construction of fixed and movable guards

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.2.1 Anzuwendende Sicherheitsnormen
Fortsetzung

Andere Normen

Norm Beschreibung

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

ANSI/UL 1740 (Option 429- | Safety standard for robots and robotic equipment
1)

429-1) ments

CAN/CSA Z 434-03 (Option | Industrial robots and robot Systems - General safety require-

Produktspezifikation - IRB 4600
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1 Beschreibung

1.3.1 Einfiihrung in die Installation

1.3 Installation

1.3.1 Einfuhrung in die Installation

Allgemeines
Alle IRB 4600-Versionen sind fur die Bodenmontage, die gekippte Montage (bis
zu 15 Grad, um die Y- oder X-Achse, fiir weitere Details siehe
Produkthandbuch - IRB 4600, gilt auch fiir hingend montierte Roboter) oder die
hangende Montage vorgesehen. Je nach Roboterversion kann ein Endeffektor mit
einem Maximalgewicht von 20 bis 60 kg inklusive Nutzlast am Werkzeugflansch
(Achse 6) angebracht werden. Siehe Lastdiagramme auf Seite 33.

Zusétzliche Lasten
Zusatzliche Lasten, die in den Lastdiagrammen enthalten sind, kénnen an den
Oberarm montiert werden. Eine zuséatzliche Last von 35 kg kann auch an den
Rahmen von Achse 1 montiert werden. Siehe Informationen zum Anbringen von
Zusatzausrtstung auf Seite 43.

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

1.3.2 Umgebungsbedingungen

1.3.2 Umgebungsbedingungen

Schutzarten
IP67 Standard und IP67 Foundry Plus.

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

Explosionsgefahr besteht.

Umgebungstemperatur
Beschreibung Standard/Option | Temperatur
Manipulator bei Betrieb Norm +5° C @) bis + 45° C
Fir die Steuerung Standard/Option Siehe ,,Produktspezifikation, Steue-
rung IRC5 mit FlexPendant"”.
Vollstéandiger Roboter bei Norm -25 °C (-25,00 °C) bis +55 °C (55,00
Transport und Lagerung °C)
Fiir kurze Zeitrdume (nicht Ian- Norm bis zu +70 °C (+158 °F)
ger als 24 Stunden)

a) Bei einer Umgebungstemperatur von < 10° C wird, wie bei jeder anderen
Maschine auch, fiir den Roboter eine Warmlaufphase empfohlen. Andernfalls
besteht die Gefahr, dass der Roboter aufgrund der temperaturbedingten Viskositat
von Ol und Schmierfett stehen bleibt oder mit geringerer Leistung lauft.

Relative Luftfeuchtigkeit

Beschreibung Relative Luftfeuchtigkeit
Vollstédndiger Roboter im Betrieb, bei Transport und | Max. 95 % bei konstanter Temperatur
Lagerung

Produktspezifikation - IRB 4600 23
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1 Beschreibung

1.3.3 Montage des Manipulators

1.3.3 Montage des Manipulators

Maximale Last, Standard
Maximale Last bezogen auf das Basis-Koordinatensystem

Torquey (Myy)

Force xy (Fxy)

xx0800000435

Torque, (M)

xx0800000436

Stehend montiert

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

Kraft z 4350 +2460 N 4350 +6360 N
Drehmoment |+6850 Nm 114090 Nm

Xy

Drehmoment [£1610 Nm 12960 Nm

z

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.3.3 Montage des Manipulators

Fortsetzung

Héangend

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

Kraft xy +3940N 7790 N

Kraft z -4350 +2460N -4350 +6360 N

Drehmoment |+6850 Nm +14090 Nm

Xy

Drehmoment |£1610 Nm +2960 Nm

4
Maximale Last, Foundry Prime

Maximale Last bezogen auf das Basis-Koordinatensystem

Bl
Torqueyy (Myy)
Force, (Fz)
Force Xy (F xy)
xx0800000435
Torque, (My)

xx0800000436
Stehend montiert

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

Kraft xy +3950 N +7800 N

Kraft z 4350 +1700 N 4350 +5500 N

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.3.3 Montage des Manipulators

Fortsetzung
Kraft Dauerbelastung (Betrieb) Max. Last (Not-Aus)
Drehmoment |+6350 Nm +13000 Nm
Xy
Drehmoment |+1650 Nm +3000 Nm
z
Hangend
Kraft Dauerbelastung (Betrieb) Max. Last (Not-Aus)
Kraft xy +3950N +7800 N
Kraft z -4350 +1700N -4350 +5500 N
Drehmoment |+6350 Nm +13000 Nm
Xy
Drehmoment |+1650 Nm +3000 Nm
z

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 ).

Befestigungsbohrungen, Robotersockel

3y 6x 18,5
& 05[A B-B
(35 H8) . .
X ,
° ° %J o0 o
MY o ° (42} AN
TN S <\>'<> é
(P35H8) | N B =SHN] NL
B LA *
©
C \y
2x $35 H8
|9 0,25/ A

xx0800000271

Bohrung fiir Fihrungsbuchse

Hintere Bohrungen

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.3.3 Montage des Manipulators
Fortsetzung

Montageflache und Buchsen
E

25

AX 1X80, 1o

z

2500
@43
@22
35-0.025 f7
0.050

c

0 B
g
i SR
\ g

wn

- &

216.5 x @ 90 R
433 +0.5 (433£0.5)
G G )
M 16 x20 Min M 16 x20 Min M 16 x 30 Min

e, i
A-A 1x452 BB |«
@

@35 +0.024 J8
-0.015

xx0900000392

(C) 3x gemeinsame Zone

E Position der Vorderseite des Roboters
4xM16, Tiefe mindestens 30

G Fiihrungsbuchse (2 Stiick)

Befestigungsschrauben, Spezifikation

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

Befestigungsteile/Vorausset-  Abmessung Hinweis

zungen

Sicherungsschrauben, gedélt |M16 x 60 (Montage direkt am |6 Stlick
Fundament) 200 Nm
M16 x 70/80 (Montage am

Fundament oder an der
Grundplatte unter Verwen-
dung von Fuhrungsbuchsen)

Quality 8.8
Unterlegscheiben 17x30x3 6 Stick

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.3.3 Montage des Manipulators

Fortsetzung
Befestigungsteile/Vorausset-| Abmessung Hinweis
zungen
Fihrungsbuchsen Artikelnummer: 21510024-
169, 2 St.
In die hinteren Bohrungen
eingesetzt, damit derselbe
Roboter ohne Programmaénde-
rung erneut installiert werden
kann.
xx1200000885
Anforderungen an ebenen
Untergrund E 0.5
xx0300000251
ﬂ Hinweis
Hinsichtlich der AbsAcc-Leistung werden die gewahiten Fllhrungsbohrungen
geman der oberen Abbildung empfohlen.
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1 Beschreibung

1.4.1 Feinkalibrierung

1.4 Kalibrierung und Referenzpunkte

1.4.1 Feinkalibrierung

Allgemeines
Die Feinkalibrierung wird mit dem Kalibrierpendel durchgefiihrt, siehe
Bedienungsanleitung - Calibration Pendulum.

(F) (D)
(E)
(©)
(B)
(A)
xx0800000437
Pos. Beschreibung Pos. Beschreibung
A Achse 1 B Achse 2
Achse 3 D Achse 4
E Achse 5 F Achse 6
Kalibrierung
Kalibrierung Stelle
Kalibrierung sémtlicher Achsen Alle Achsen in Nullposition
Kalibrierung von Achse 1 und 2 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

1.4.2 Absolute Accuracy-Kalibrierung

1.4.2 Absolute Accuracy-Kalibrierung

Allgemeines
Erfordert die RobotWare-Option Absolute Accuracy. Weitere Informationen finden
Sie in der ,Produktspezifikation, Steuerungssoftware IRC5*.

Das Kalibrierungskonzept

Absolute Accuracy (AbsAcc) ist ein Kalibrierungskonzept, das eine absolute
Genauigkeit des TCP von mindestens £ 1 mm im gesamten Arbeitsbereich
gewadhrleistet (der Arbeitsbereich von Robotern mit Riickwértsbeugung, z. B. IRB
4600, ist auf Vorwérts-Positionen beschrankt).
Absolutgenauigkeit gleicht aus:

« mechanische Toleranzen in der Roboterstruktur,

» Beugung des Roboters durch Lasten
Die Absolute Accuracy-Kalibrierung konzentriert sich auf die
Positionierungsgenauigkeit im kartesischen Koordinatensystem des Roboters. Sie
umfasst zudem einen Lastenausgleich fiir Beugungen, die durch das Werkzeug
und Geréte verursacht werden. Zu diesem Zweck werden die Werkzeugdaten des
Roboterprogramms verwendet. Die Positionierung liegt unabhéngig von der Last
innerhalb der angegebenen Leistung.

Kalibrierungsdaten
Der Anwender erhalt Roboterkalibrierdaten (Kompensationsparameterdatei,
absacc.cfg) und ein Zertifikat, das die Leistung zeigt (Birth Certificate -
Geburtsurkunde). Der Unterschied zwischen einem idealen und einem echten
Roboter ohne AbsAcc kann bis zu 8 mm betragen, was an den mechanischen
Toleranzen und der Durchbiegung der Roboterstruktur liegt. Wenn beim Erststart
ein Unterschied zwischen den Kalibrierdaten in der Steuerung und denen der
Roboter-SMB vorliegt, korrigieren Sie diesen durch Kopieren der Daten von der
SMB auf die Steuerung.

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.4.2 Absolute Accuracy-Kalibrierung
Fortsetzung

Absolute Accuracy-Option
Die Option ,Absolute Accuracy” (Absolute Genauigkeit) ist in die
Steuerungsalgorithmen zur Kompensierung dieses Unterschieds integriert, und
es ist keine externe Ausriistung oder Berechnung erforderlich. ,,Absolute Accuracy“
ist eine RobotWare-Option und umfasst eine individuelle Kalibrierung des Roboters
(mechanischer Arm). Um eine gute Positionierung im kartesischen
Koordinatensystem zu erreichen, wird fiir die TCP-Kalibrierung die ,,Absolute
Accuracy“-Kalibrierung verwendet.

xx0900000073

Produktionsdaten
Typische Produktionsdaten zur Kalibrierung sind:

Roboter Positionierungsgenauigkeit (mm)
Durchschnitt Max. % innerhalb 1 mm
IRB 4600-60/2.05 0,50 1,00 98
IRB 4600-45/2.05 0.40 0.80 100
IRB 4600-40/2.55 0,40 1.00 98
IRB 4600-20/2.50 0.40 0.80 100
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1 Beschreibung

1.5.1 Einfilihrung in Roboterlast und Lastdiagramme

1.5 Roboterlast und Lastdiagramme

1.5.1 Einfuhrung in Roboterlast und Lastdiagramme

Information

A WARNUNG

Es ist duBerst wichtig, immer die zutreffenden, tatsachlichen Lastdaten und die
richtige Nutzlast des Roboters zu definieren. Eine falsche Definition der Lastdaten
kann zu einer Uberlastung des Roboters fiihren.
Wenn falsche Lastdaten und/oder Lasten auBerhalb des Lastdiagramms
verwendet werden, kénnen die folgenden Teile aufgrund von Uberlastung
beschadigt werden:

* Motoren

« Getriebe

mechanischer Aufbau

A WARNUNG

Im Robotersystem ist die Serviceroutine Loadldentify verfligbar. Diese ermdglicht
dem Benutzer das Erstellen einer automatischen Definition von Werkzeug und
Last, um korrekte Lastparameter zu bestimmen. Ausfiihrliche Informationen
finden Sie in der Bedienanleitung - IRC5 mit FlexPendant, Artikelnummer
3HAC16590-1.

A WARNUNG

Fir Roboter, die mit falschen Lastdaten und/oder Lasten auBBerhalb des
Diagramms betrieben werden, ist der Robotersachméangelhaftung nicht giltig.

Allgemeines
Die Lastdiagramme enthalten das Nennlasttragheitsmoment J 5 von 2,5 kgm 2 fir
IRB 4600-60/2.05, -45/2.05, -40/2.55, und von 0,06 kgm 2 fiir IRB 4600-20/2.50,

sowie eine Zusatzlast von 15 kg am Oberarmgehéuse fiir IRB 4600-60/2.05, -45/2.05,
-40/2.55 und von 10 kg fiir IRB 4600-20/2.50.

Bei unterschiedlicher/m Armlast, Nennlast und Massentréagheitsmoment dndert
sich das Lastdiagramm.

Uberpriifung des Lastfalls mit RobotLoad
Verwenden Sie fiir eine einfache Uberpriifung eines bestimmten Lastfalls das
Berechnungsprogramm ABB RobotLoad. Wenden Sie sich an die
ABB-Niederlassung vor Ort.
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1 Beschreibung

1.5.2 Lastdiagramme

1.5.2 Lastdiagramme

IRB 4600 - 60/2.05

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

L (m)

xx0800000448

Fortsetzung auf néchster Seite

Produktspezifikation - IRB 4600 33
3HAC032885-003 Revision: S

© Copyright 2009-2016 ABB. Alle Rechte vorbehalten.



1 Beschreibung

1.5.2 Lastdiagramme
Fortsetzung

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

0,0

0,2
E o4
N

0,6

0,8

xx0900000070

L (m)
0,0 0,2 04 0,6 0,8
70 kg
65 kg
SE Ik |
s J 45kg
30kg

I

Bei Handgelenk unten (02 Abweichung von der Vertikalen)

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

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.5.2 Lastdiagramme

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

i 10 kg
0,60
0,50

= —
N 0,40 T Yok
\\

0,30 .

I 30 kg

. ™~

:_\
020 ——— 40kg -

1 45kg
0,10 I
0,00

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

xx0900000069

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

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

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.5.2 Lastdiagramme
Fortsetzung

IRB 4600 - 40/2.55

1,20,

1,101 —

1,001

0,90

0,801

0,70——

Z (m)

0,601 10kg

0,50/

0,405
i 20kg\\

-~ 30kg
0.201 40kg

0,30}

I

0,10+

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

xx0800000447

Fortsetzung auf nédchster Seite

36 Produktspezifikation - IRB 4600
3HAC032885-003 Revision: S

© Copyright 2009-2016 ABB. Alle Rechte vorbehalten.



1 Beschreibung

1.5.2 Lastdiagramme
Fortsetzung

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

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

45 kg

I |
0,2 jﬁ 40 kg /

[

30kg

|
04 - 20kg

0,6-
E | / /

0,8

1,0

1,2

1,4

xx0900000068

Bei Handgelenk unten (02 Abweichung von der Vertikalen)

Beschreibung

Max. Last 47 kg
Zmax. 0,157 m

Lmax. 0,044 m

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.5.2 Lastdiagramme
Fortsetzung

IRB 4600 - 20/2.50

0,50

0,40
5 kg

0,30

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

xx0900000071

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.5.2 Lastdiagramme
Fortsetzung

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

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

23kg

J 20 kg

0,2

5kg

0,4

0,6

xx0900000067

Bei Handgelenk unten (02 Abweichung von der Vertikalen)

Beschreibung
Max. Last 23 kg

Zax. 0,1m

Linax. 0,06 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

Information
ﬂ Hinweis
Die Gesamtlast wird in folgenden MaBeinheiten angegeben: Masse in kg,
Schwerpunkt (Z und L) in Meter und Tragheitsmoment (J ,, J o, J ;) in kgm 2,
L=sqr(x 2 +y 2), siehe Abbildung 18.
Volle Bewegung von Achse 5
Achse |Robotertyp Maximales Tragheitsmoment
5 60/2.05, 45/2.05 | ya5 = Last x ((Z + 0,135)2 + L2) + max (Joy, Jo,) < 30 kgm?
40/2.55 Ja5 = Last x ((Z + 0,135)2 + L2) + max (Jox, Joy) < 20 kgm?2
20/2.50 Ja5 = Last x ((Z + 0,085)2 + L2) + max (Joy, Joy) < 2 kgm?
6 60/2.05, 45/2.05 | ja6 = Last x L2 + Joz < 20 kgm?2
40/2.55 Jab = Last x L2 + Jgz < 15 kgm?2
20/2.50 Jab = Last x L2 + Jyz < 1 kgm?2

\
/\ <
\
X (A)
xx0800000458
Pos. Beschreibung
A Schwerpunkt

Beschreibung

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

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

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

Fortsetzung
Eingeschrankte Achse 5, Vertikales Handgelenk
Achse |Robotertyp Maximales Tragheitsmoment
5 60/2.05, 45/2.05 | ya5 = Last x ((Z + 0,135)2 + L2) + max (Joy, Jo,) < 30 kgm?
40/2.55 Ja5 = Last x ((Z + 0,135)2 + L2) + max (Joy, Joy) < 20 kgm?2
20/2.50 Ja5 = Last x ((Z + 0,085)2 + L2) + max (Joy, Jo) < 2 kgm?
6 60/2.05, 45/2.05 | Ja6 = Last x L2 + Jyy < 20 kgm?2
40/2.55 Jab = Last x L2 + Joz < 15 kgm?
20/2.50 Jab = Last x L2 + Jgz < 1 kgm?2
(A)
Y
Z
xx0800000459
Pos. Beschreibung
A Schwerpunkt
Beschreibung
Joxs Joys Joz Maximales Tragheitsmoment um x-, y- und z-Achse am
Schwerpunkt.
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1 Beschreibung

1.5.4 Handgelenk-Drehmoment

1.5.4 Handgelenk-Drehmoment

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

ﬂ Hinweis

Die Werte dienen nur als Referenz und diirfen nicht zum Berechnen des

zulassigen Last-Offsets (Position des Schwerpunkts) im Lastdiagramm verwendet
werden, da sie auBerdem durch das Drehmoment der Hauptachsen sowie durch
dynamische Lasten eingeschrankt werden. Dariiber hinaus wirken sich Armlasten
auf das zulassige Lastdiagramm aus. Wenden Sie sich an die ABB-Niederlassung

vor Ort.

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

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

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

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

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

1.6.1 Informationen zum Anbringen von Zusatzausriistung

1.6 Anbringen von Zusatzausriistung

1.6.1 Informationen zum Anbringen von Zusatzausriistung

Allgemeines

Am Handgelenk, Oberarmgehause und Rahmen kénnen Zusatzlasten montiert
werden. Definitionen der Lastbereiche und zulédssige Lasten sind in Abbildung
1.6.1 aufgefiihrt. Der Schwerpunkt einer zuséatzlichen Last muss innerhalb der

markierten Lastbereiche liegen. Der Roboter ist mit Bohrungen zur Montage von
Zusatzausrustung versehen. (Siehe die Angaben in Befestigungslécher fiir
Zusatzausriistung auf Seite 44.)

380
150_250 250_ 200
300
o o o
S S8 b=
3 g N ¥ AN
NA
é 300
s p
¢ 3
§ 3
xx0800000434
Lastbereiche Max. Last
Roboter A B c A+C D
IRB 4600 - 60/2.05 15 kg 5kg 2 15 kg 15 kg 35 kg
IRB 4600 - 45/2.05 15 kg 5kg b 15 kg 15 kg 35 kg

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.6.1 Informationen zum Anbringen von Zusatzausriistung

Fortsetzung
Lastbereiche Max. Last
Roboter A B c A+C D
IRB 4600 - 40/2.55 15 kg 5kg © 15 kg 15 kg 35 kg
IRB 4600 - 20/2.50 10 kg 1 kg 10 kg 10 kg 35 kg

a. Nutzlast + B max 60 kg
b. Nutzlast + B max 45 kg
c. Nutzlast + B max 40 kg

Befestigungslécher fiir Zusatzausriistung
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Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.6.1 Informationen zum Anbringen von Zusatzausriistung
Fortsetzung

xx0800000419

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

xx0800000418

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.6.1 Informationen zum Anbringen von Zusatzausriistung
Fortsetzung

105 2x M8 \/ 8

xx0800000416

108 (2x M8 \// 8)

G-G

xx0800000417

xx0800000421

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.6.1 Informationen zum Anbringen von Zusatzausriistung
Fortsetzung
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Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.6.1 Informationen zum Anbringen von Zusatzausriistung
Fortsetzung

IRB 4600-40/2,55 und IRB 4600-20/2.50
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Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.6.1 Informationen zum Anbringen von Zusatzausriistung
Fortsetzung

Werkzeugflansch

IRB 4600-20/2.50
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IRB 4600-60/2.05, IRB4600-45/2.05 und IRB 4600-40/2.55
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0
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xx0800000450

Zur Befestigung des Greifwerkzeugflanschs am Roboterwerkzeugflansch muss jede zweite Bohrung

fur 6 Schrauben der Klasse 12.9 verwendet werden. Mind. 15 mm freie Gewindelénge.
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1 Beschreibung

1.7.1 Einfiihrung in Wartung und Fehlerbehebung

1.7 Wartung und Fehlerbehebung

1.7.1 Einfuhrung in Wartung und Fehlerbehebung

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

Wartung
Die Wartungsintervalle hdngen von der Verwendung des Roboters ab. Die
erforderlichen WartungsmaBnahmen hangen auch von den gewéhlten Optionen
ab. Genauere Informationen zu Wartungsarbeiten finden Sie im Kapitel Wartung
im Produkthandbuch.
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1 Beschreibung

1.8.1 Einfuhrung in die Roboterbewegung

1.8 Roboterbewegung

1.8.1 Einfuhrung in die Roboterbewegung

IRB 4600

Achse |Art der Bewegung |Bewegungsbereich

1 Rotationsbewegung |+ 180° bis - 180°

2 Armbewegung +150° bis -90°

3 Armbewegung +75° bis -180°

4 Rotationsbewegung | +400° bis -400° Standard

+201 Umdr.2 bis -201 Umdr. max.©

(4]

Neigebewegung +120° bis -125° b

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

a. Umdr. = Umdrehungen.

b. IRB 4600-20/2.50, +120° bis -120°.

c. Fur IRB 4600-20/2.50 gilt +183 bis -183 Umdr. d. Der Standardarbeitsbereich fir
die Achsen 4 und 6 kann durch eine Anderung der Parameterwerte in der Software
erweitert werden. Die Option 610-1 ,Independent axis”“ kann zum Zuriicksetzen
des Umdrehungszéhlers nach dem Drehen der Achse verwendet werden (Achse
muss nicht zuriickgedreht werden)

ﬂ Hinweis

Wenn Achse 1 im Bereich —100° bis —180 ° liegt und Achse 2 an eine

Ruckwaérts-Position von mehr als +115° verschoben wird, tritt eine Kollision mit
der Luftventilation auf, die bei Foundry Prime-Robotern am Sockel angebracht
ist.

Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.8.1 Einfiihrung in die Roboterbewegung
Fortsetzung

Arbeitsbereich, Bodenmontage

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

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

1.8.2 Leistung gemaB ISO 9283

1.8.2 Leistung gemaB ISO 9283

Allgemeines
Bei maximaler Nennlast, maximalem Versatz und einer Geschwindigkeit von 1,6
m/s auf der schiefen ISO-Testebene, 1-m-Kubus mit allen sechs Achsen in
Bewegung. Die Werte in der nachfolgenden Tabelle sind das durchschnittliche
Ergebnis der Messungen bei einer kleine Anzahl von Robotern. Das Ergebnis kann
abhangig von der Position des Roboters im Arbeitsbereich, der Geschwindigkeit,
der Armkonfiguration, der Richtung, aus der sich der Position genahert wird, und
der Laderichtung des Armsystems abweichen. Spiel in den Getrieben wirkt sich
auch auf das Ergebnis aus.
Die Werte fiir AP, RP, AT und RT werden gemaB der folgenden Abbildung
gemessen.
(B) z
RP
Z
A
AP A
X
Y
xx0800000424
Pos. Beschreibung Pos. Beschreibung
A Programmierte Position E Programmierte Bahn
B Mittlere Position bei Program-| D Tatséchlicher Pfad bei Programmaus-
mausflihrung fihrung
AP Mittlerer Abstand von pro- |AT Maximale Abweichung von E zur
grammierter Position durchschnittlichen Bahn
RP Toleranz von Position B bei |RT Toleranz der Bahn bei wiederholter
wiederholter Positionierung Programmabarbeitung
Beschreibung IRB 4600
- 60/2.05 -45/2.05 - 40/2.55 - 20/2.50
Positionswiederholgenauigkeit, RP |0.06 0.05 0.06 0.05
(in mm)
Positionsgenauigkeit, AP2 (mm) |0.02 0.02 0.02 0.03
Lineare Bahnwiederholbarkeit RT |0.46 0.13 0.28 0.17
b (mm)
Lineare Bahngenauigkeit AT P 0.74 0.48 0.57 0.93
(mm)
Positionsstabilisierungszeit (PSt) [0,10 0.13 0.40 0.19
bei einer Abweichung von héchs-
tens 0,4 mm (s)
Fortsetzung auf néchster Seite
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1 Beschreibung

1.8.2 Leistung gemaB ISO 9283

Fortsetzung

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

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

1.8.3 Geschwindigkeit

1.8.3 Geschwindigkeit

Maximale Achsgeschwindigkeit

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

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

Achsenauflésung

0,001° bis 0,005°
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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 Produktspezifikation - Robot stopping
distances according to ISO 10218-1 (3HAC048645-003) aufgelistet.
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1 Beschreibung

1.9 Liftereinheit fiir Motor Achse 1-2

1.9 Liuftereinheit fir Motor Achse 1-2

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

Giltige Schutzart fir Liftereinheit ist IP54.

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

1.10.1 Einflihrung in Anwenderanschliisse

1.10 Anwenderanschliisse

1.10.1 Einfahrung in Anwenderanschlisse

Allgemeines

Anwenderanschliisse sind optional, die zugehdérigen Kabel sind im Roboter integriert
und die Anschliisse befinden sich am Oberarmgehause sowie am Sockel. Ein
UTOW71210SH06-Anschluss (R2. CP(/CBUS)) und ein UTOW71626H06-Anschluss
(R2.CS(/CP)). Die entsprechenden Anschliisse R1.CP(/CBUS) und R1.CS(/CP)
befinden sich am Sockel. Ein Schlauch fiir Druckluft ist ebenfalls im Manipulator
integriert. Es befindet sich ein Eingang (M16-3/8”-Schlauch) am Sockel und ein
Ausgang an der Riickseite des Oberarms.

€ A (B)

xx0800000426

Pos. |Anschluss Beschreibung Anzahl Wert
A R2.CP Anwenderleistung |4 i 300V,2A
B R2.CS Anwendersignale 23 50V,05A
Luft max. 8 bar 1 Innendurchmesser des
Schlauchs 9,5 mm

i Ein Schutzleiter ist inbegriffen.

Anschliisse, wenn EtherNet, DeviceNet, PROFIBUS und parallele Kommunikation
gewahlt wurde:

Pos. |Anschluss Beschreibung Anzahl Wert

A R2.CBUS Multibus-Kommunika- PROFINET, EtherNet/IP
tion DeviceNet PROFIBUS

B R2.CP/CS Anwenderleistung/- (3 /¢ 300V,2A/50V,0.5A
signale

Fortsetzung auf nédchster Seite
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1 Beschreibung

1.10.1 Einflihrung in Anwenderanschliisse
Fortsetzung

Pos.

Anschluss

Beschreibung

Anzahl

Wert

Cc

Luft

max. 8 bar

1

Innendurchmesser des
Schlauchs 9,5 mm

i Ein Schutzleiter ist inbegriffen.
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2 Spezifikation der Varianten und Optionen

2.1 Einfihrung in Varianten und Optionen

2 Spezifikation der Varianten und Optionen

2.1 Einfuhrung in Varianten und Optionen

Allgemeines
In den folgenden Abschnitten werden die verschiedenen Varianten und Optionen
fuir IRB 4600 beschrieben. Die hier verwendeten Optionsnummern sind mit denen
im Spezifikationsformular identisch.

Weitere Informationen
Fir die Steuerung siehe Produktspezifikation - IRC5-Steuerung.

Fur die Softwareoptionen siehe Produktspezifikation - Steuerungssoftware IRC5.
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2 Spezifikation der Varianten und Optionen

2.2 Manipulator

2.2 Manipulator

Varianten
Option IRB-Typ Handhabungskapazitit (kg)/Reichweite (m)
435-84 IRB 4600 60/2.05
435-85 IRB 4600 45/2.05
435-86 IRB 4600 40/2.55
435-94 IRB 4600 20/2.50
Manipulatorfarbe
Option Beschreibung Hinweis
209-1 ABB Orange, Standard
209-2 ABB WeiB, Standard
209-202 ABB Graphit/WeiB, Standard Standardfarbe
209-4--192 Der Manipulator ist in der ausgewéhlten RAL-
Farbe lackiert.

ﬂ Hinweis

Beachten Sie, dass die Lieferzeit fiir lackierte Ersatzteile bei Nicht-Standardfarben

lédnger ist.
Schutzarttypen
Option Schutzart Hinweis
287-4 Standard IP 67
287-3 Foundry Plus 2 |Siehe Schutzart Foundry Plus 2 auf Seite 9 fiir eine kom-
plette Beschreibung des Schutztyps Foundry Plus 2.
287-6 Foundry Prime 2 |Siehe Schutzart Foundry Prime 2 auf Seite 10 fir eine

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

Die folgenden Optionen kénnen NICHT zusammen mit
Option 287-6 ausgewahlt werden:

209-2 ABB WeiB, Standard

209 RAL-Code

213-1 Sicherheitswarnleuchte

87-1 Liftereinheit fir Motor Achse 1
88-1 Liiftereinheit fiir Motor Achse 2
429-1 Underwriters Laboratories
438-2 Standard + 12 Monate

438-4 Standard + 18 Monate

438-5 Standard + 24 Monate

438-6 Standard + 6 Monate

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

Fortsetzung auf nédchster Seite
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2 Spezifikation der Varianten und Optionen

2.2 Manipulator
Fortsetzung

Medien Kommunikation
Luftversorgung und Signale fiir Zusatzausriistung Oberarm siehe ,,1.9
Anwenderanschlisse®”.

Option Typ Beschreibung

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

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

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

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

Steckverbindersatz
Der Satz besteht aus Steckverbindern, Stiften und Buchsen

Option Beschreibung
431-1 Fir die Anschliisse am Oberarm.
239-1 Fir die Anschliisse am Sockel, wenn Verbindung mit dem Manipulator.

Sicherheitswarnleuchte

Option Beschreibung

213-1 Am Manipulator kann eine Sicherheitswarnleuchte mit Dauerlicht montiert
werden. Die Warnleuchte leuchtet im Betriebszustand MOTORS ON. Die Si-
cherheitswarnleuchte ist an einem Roboter mit UL/UR-Zulassung erforderlich.

xx0800000427

Fortsetzung auf néchster Seite
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2 Spezifikation der Varianten und Optionen

2.2 Manipulator
Fortsetzung

Liftereinheit fiir Motor Achse 1 und 2

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

Option Beschreibung
87-1 Liftereinheit fiir Motor Achse 1.
88-1 Liftereinheit fiir Motor Achse 2.

Resolveranschluss Achse 7

Ein Anschluss am Sockel fiir Resolversignale fiir Achse 7

Option Beschreibung Bemerkungen
864-1 Am Sockel

Zusammen mit erstem Zusatzantrieb verwendet,
Option 907-1.

Foundry Plus-Kabelschutz

Die Manipulatorkabel sind zusétzlich mit aluminiertem Leder vor Aluminiumspritzern,

Gussgraten und Spanen geschiitzt, die bei der spanenden Bearbeitung erzeugt
werden.

Option |Typ Beschreibung

908-1 Foundry Plus-Kabel- | Fiir zusétzlichen Schutz der Kabel.
schutz Erfordert Option 287-3 Foundry Plus.

Electronic Position Switches (EPS)

Die mechanischen Positionsschalter zur Anzeige der Position der drei Hauptachsen
werden mit elektronischen Positionsschaltern fiir bis zu 7 Achsen ersetzt, um
Flexibilitat und Stabilitat zu erhéhen. Weitere ausfiihrliche Informationen finden
Sie unter Produktspezifikation - Steuerung IRC5 mit FlexPendant und
Anwendungshandbuch - Elektronische Positionsschalter.

Begrenzung des Arbeitsbereichs Achse 1

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

Option Beschreibung

28-1 Achse 1

Zwei Anschlage flir die Begrenzung des Arbeitsbereichs. Die Anschlage
kénnen entsprechend dem Beispiel montiert werden.

Fortsetzung auf nédchster Seite
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2.2 Manipulator
Fortsetzung

Pos. Beschreibung

A Beweglicher mechanischer Anschlag, begrenzt auf -129 ©

B Beweglicher mechanischer Anschlag, begrenzt auf +16,5 ©

C Beweglicher mechanischer Anschlag, begrenzt auf -16,5 ©

Sachmaéngelhaftung
Option |Typ Beschreibung
438-1 Standardsachméngel- |Die Standardgarantie gilt 12 Monate ab Lieferungsdatum
haftung an den Kunden oder bis spatestens 18 Monate nach

Versanddatum, je nachdem, was zuerst eintritt. Die Ga-
rantie unterliegt den allgemeinen Geschéftsbedingungen.

438-2 Standardsachméngel- |Erweiterte Standardsachméangelhaftung mit zusétzlichen

haftung + 12 Monate

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

Fortsetzung auf néchster Seite
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2.2 Manipulator
Fortsetzung

Option

Typ

Beschreibung

438-4

Standardsachmangel-
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

Standardsachmangel-
haftung + 24 Monate

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

438-6

Standardsachméngel-
haftung + 6 Monate

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

438-7

Standardsachméngel-
haftung + 30 Monate

Erweiterte Standardsachméangelhaftung mit zusétzlichen
30 Monaten ab Ablaufdatum der Standardsachméangel-
haftung. Es gelten die Sachméngelhaftungvorschriften.

438-8

Bestandssachméngel-
haftung

Maximal 6 Monate verzégerte Standardsachméngelhaf-
tung, ab Versanddatum. Beachten Sie, dass keine An-
spriche fir Sachméngelhaftungsfélle 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
Standardsachmaéngelhaftung in WebConfig.

H Hinweis

Es gelten besondere Bedingungen, siehe Robotics
Sachméngelhaftungsrichtlinien.
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2.3 Bodenkabel

2.3 Bodenkabel

Léange des Manipulatorkabels

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

Anwendungsschnittstelle Anschluss an

Option Name

Beschreibung

16-1 Schrank

Die Signale sind an 12-polige Schraubklemmen,

geschlossen.

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

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

an.

Option Lénge
94-1/90-2/859-1/92-2 7m
94-2/90-3/859-2/92-3 15m
90-4/859-3/92-4 22m
94-4/90-5/859-4/92-5 30m
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2.4 Prozess

2.4 Prozess

Process Module (Prozessmodul)

Option Typ Beschreibung

768-1 Empty Cabinet (Leerer |Siehe Produktspezifikation - Steuerung IRC5 mit
Schrank), klein FlexPendant, Variantenliste

768-2 Empty Cabinet (Leerer |Siehe Produktspezifikation - Steuerung IRC5 mit
Schrank), groB FlexPendant, Variantenliste

WeldGuide Il
Option Typ Beschreibung
958-1 Grundlegende |Nur zusammen mit AristoMig 4000i/5000i, MigRob- und

Informationen | TPS-Stromquellen. Fur WeldGuide-Funktionen wird di-
gitaler E/A oder AD Combi E/A benétigt. Erfordert Option
WeldGuide MultiPass [815-2].

958-2 Erweitert Nur zusammen mit AristoMig 4000i/5000i, MigRob- und
TPS-Stromquellen. Fiir WeldGuide-Funktionen wird di-
gitaler E/A oder AD Combi E/A benétigt. Erfordert Option
WeldGuide MultiPass [815-2].

Installationssatz

Option Typ Beschreibung

715-1 Installationssatz Siehe Produktspezifikation - Steuerung IRC5 mit
FlexPendant, Variantenliste

Brennerservice

Option Typ Beschreibung

1037-1 ABB TSC ABB Torch Service Center
1037-2 ABB TC96 ABB Torch Cleaner
1037-5 BullsEye BullsEye Standalone

Brennerserviceoptionen

Option Typ Beschreibung

1038-1 Erweiterungssockel Erweiterungssockel fiir TSC/TC/BullsEye
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2.5 Dokumentation

2.5 Dokumentation

DVD-Benutzerdokumentation

Die Benutzerdokumentation beschreibt das Manipulatorsystem ausfihrlich,
einschlieBlich der Wartungs- und Sicherheitsanweisungen. Alle Dokumente stehen
auf der Dokumentations-DVD zur Verfligung.

Option

Typ

Beschreibung

808-1

Dokumentation auf
DVD

Siehe Produktspezifikation - Robot user documentation,
IRC5 with RobotWare 5.
Siehe Produktspezifikation - Robot user documentation,
IRC5 with RobotWare 6.
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3 Zubehor
3.1 Einfiihrung in Zubehor

3 Zubehor

3.1 Einfuhrung in Zubehor

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

Basic Software und Software-Optionen fiir Roboter und PC
Weitere Informationen finden Sie unter Produktspezifikation - Steuerung IRC5 mit
FlexPendant und Produktspezifikation - Steuerungssoftware IRC5.

Roboter-Peripheriegerate
» Verfahreinheit

+ Motoreinheiten
» Positionierer
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