ROBOTIKA

GoFa™ CRB 15000
Go far s nasim novym kolaborativnim robotem
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fRpmw

1 Bezpecnarychlost pfi
kolaborativnich aplikacich
muze byt nizsi, pro
stanoveni optimalni
rychlosti mohou

uzivatelé vyuzit SafeMove
Configurator App.
Uzivatelé by vzdy méli
provadét analyzu rizik

své robotické aplikace

Go faster. Go further than ever. Spi¢kova rychlost, nekompromisnf
bezpecnost a snadné ovlddani kolaborativniho robotu GoFa s nosnosti

¥4 7

do 12 kg prinasi nové moznosti pro vasi vyrobu.

Seznamte se s kolaborativnim robotem GoFa
Je vybaven fadou funkci, které zarucuji jeho
bezpecné ovladani, provoz a tizkou spolupraci

s ¢lovékem bez nutnosti pouziti fyzickych bariér
nebo oploceni. Nepretrzita pfitomnost obsluhy
v pracovnim prostoru robotu a spoluprace

pFi provadéni spolecnych tkonl bez naruseni
bezpecnosti nebo sniZeni rychlosti zajistuje
maximalni flexibilitu a efektivitu.

Silny, pfesto bezpecny

Diky inteligentnim momentovym senzordm na kazdé
ze Sesti os nabizi moznost kontroly, omezeni vykonu
a sil. Systémy os eliminuji riziko zranéni pracovnik(.
Zaznamenaji-li kontakt mezi rameny robotu

a ¢lovékem, robot se okamzité zastavi.

Snadné nastaveni

Snadné nastaveni i konfigurace diky intuitivnim
grafickym aplikacim ovladanych pfimo z ru¢ni
jednotky FlexPendant. Robotem lIze plynule a hladce
pohybovat pomoci ru¢niho navadéni.

Vyssi vykon robotu pro vyssi produktivitu
GoFa nabizi maximalni rychlost TCP (stfedovy
bod nastroje) do 2,2 m/s 1), a je tedy schopen
dosahnout krats$ich cyklovych ¢asu, nez je bézné
u kolaborativnich robotl této kategorie.



2) Bezpedénd rychlost
pFikolaborativnich
aplikacich mize byt

nizsi, pro stanoveni
optimalni rychlosti mohou
uzivatelé vyuzit SafeMove
Configurator App.
Uzivatelé by vzdy méli
provadét analyzu rizik

své robotické aplikace.

Hlavni prednosti:

Bezpeénost kolaborativnich robotu

- Integrovany design os se senzory krouticiho
momentu s pokrocilou technologii pro moznost
kontroly, omezeni vykonu a sil

- Bezpeclny zaobleny design eliminujici moznost
poranéni zachycenim nebo sevienim

- Bezpecnostni Uroven PL d Cat 3

L

Aplikace

« Obsluha stroju

- Svarovani

- Paletizace

. Montaz

« Sroubovani

- Amnoho dalSich ...

oo

Produktivita

- Diky rychlosti TCP az 2,2 m/s  je GoFa rychlejsi, nez
je bézné u kolaborativnich robotd této kategorie

- Dosah az1,62 m: 0 14% del$i, nez je bézné
u kolaborativnich robot0 této kategorie

- AZ20% Uspora energie

- Nejlepsi opakovatelna presnost najeti do bodu
0,02 mm ve své kategorii

Snadné ovladani

- Pokrodild interakce s rozhranim Arm Side Interface

« Programovani ru¢nim navadénim uchopenim
kterékoli ¢asti robotu

» Wizard Easy Programming

- SafeMove configurator App na ovladaci jednotce
FlexPendant



Specifikace

Dosah (mm)

Nosnost (kg)

Nosnost na hornim rameni (kg)

Pocet os

Kryti

GoFa5

950 (po zapésti)
1 050 (po pfirubu)
5

1 (osa 4)

6

IP 54

GoFa 12

1270 (po zapésti)
1 370 (po pfirubu)
12

1 (osa 2,3 nebo4)
6

IP 67

GoFa 10

1520 (po zapésti)
1 620 (po prirubu)
10

1 (0osa 2, 3 nebo 4)
6

IP 67

V libovolném Uhlu, vé. montdze na stul, sténu a strop
OmniCore C30
24V/2 A

Montazni pozice
Kontrolér
Zéakaznické napdjeni
Zakaznické signaly 4 signaly (pro 10, Fieldbus nebo Ethernet)
Standard 1ISO 9409-1-50

Vybaven softwarem SafeMove Collaborative. V§echny bezpec¢nostni funkce s Grovni bezpeénosti PL d Cat 3

Pfiruba

Bezpecnostni funkce

Vykon

GoFa5 GoFa 12 GoFa 10
Max. rychlost TCP 2,2m/s 2m/s 2m/s
Max. zrychleni TCP
(standardni pohyb pfi nominalnim
zatizeni) 36,9 m/s? 27 m/s? 28 m/s?
Max. zrychleni TCP
(e-stop pfi nominalnim zatizenf) 61,6 m/s? 79 m/s? 94m/s ?
Opakovatelnd presnost najeti do bodu 0,02mm 0,02mm 0,02mm
Fyzické parametry

GoFa5 GoFa 12 GoFa 10
Rozméry zakladny robotu 165%x 165 mm 200x200 mm 200x200 mm
Hmotnost 28 kg 48 kg 51 kg
Parametry jednotlivych os

GoFa5 GoFa 12 GoFa 10

Prac. rozsah os Max. rychlost Prac. rozsah os Max. rychlost Prac. rozsah os Max. rychlost

Osa 1 rotace -180°az 180° 125°/s -270° az 270° 120°/s -270° az 270° 120°/s
Osa 2 rameno -180°az 180° 125°/s -180°az 180° 120°/s -180°az 180° 120°/s
Osa 3 rameno -225°az 85° 140°/s -225°az 85° 125°/s -225°az 85° 125°/s
Osa 4 zapésti -180° az 180° 200°/s -180° az 180° 200°/s -180° az 180° 200°/s
Osa 5 ohyb -180° az 180° 200°/s -180° az 180° 200°/s -180° az 180° 200°/s
Osa 6 rotace -270°az 270° 200°/s -270°az 270° 200°/s -270°az 270° 200°/s
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ABBs.r.o.
Vyskocilova 1561/4a
140 00 Praha 4

Robotservis

Tel.: +420731552213
E-mail: robot.servis@cz.abb.com

abb.cz/robotika

1043

Vyhrazujeme si pravo provadét technické
zmény ¢i upravit obsah tohoto dokumentu
bez predchoziho upozornéni. Pro objednavky
plati konkrétni dohodnuté podminky. ABB
nenese zddnou odpovédnost za pfipadné
chyby nebo nedostatek informaciv tomto
dokumentu.
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02 GoFa 10 Pracovni rozsah, bo¢ni pohled

Vyhrazujeme si veskera prdva na tento
dokument i nainformace a ilustrace vném
obsazené. Jakékoli poskytovani tfetim
strandm, vyuziti celkového ¢i ¢astec¢ného
obsahu tohoto dokumentu nebo jeho
kopirovanije bez pfedchoziho pisemného

souhlasu spole¢nosti ABB zakdzano.

Copyright© ABB. V$echna prdva vyhrazena.



