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IRB 52
Spic¢kovy lakovaci robot
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Kompaktnost

Diky kompaktni konstrukci ho Ize vyuzit v lakovacich
kabinach mensich rozmérd, coz vede ke snizené
potfebé ventilace a moznym Usporam energie.

Flexibilita

Diky stihlé konstrukci a velkému dosahu (1,2
nebo 1,45m) predstavuje robot IRB 52 flexibilni
avdestranné fedeni. Spi¢kové parametry
rychlosti a presnosti zarucuji kratké cyklové
casy a vysokou kvalitu lakovani. Robot Ize
umistit v nékolika montaznich pozicich,

a proto vyhovuje zakaznik(m, ktefi pozaduji
flexibilni integraci a zvySeni produktivity.

Robot Ize snadno integrovat s celou fadou
procesniho prislusenstvi, jako jsou viceosa
polohovadla a dopravnikové systémy. Je lehky,
velmi snadno se instaluje, programuje a udrzuje.

Integrace

Lakovaci robot IRB 52 je pIné predpfripraven pro
integrovanou lakovaci technologii. Je vybaven
vykonnym procesnim systémem (IPS) pro
vysokorychlostni fizeni procesu synchronizované
se Spickovym systémem fizeni pohybu IRC5P.

IRB 52 je kompaktni robot specidlné
navrzeny pro lakovani malych

a stfedné velkych dild v Siroké

Skale prdmyslovych odvétvi, ktery
predstavuje profesionalni, vysoce
kvalitni a cenové dostupné reseni.

Systém IPS je vybaven ventily pro zménu barvy
a regulaci vzduchu a barvy a zajistuje vysokou
kvalitu povrchovych Uprav pfi efektivni Uspofe barvy.

Kombinace pokrocilé technologie a unikatnich
inovaci umoznuje spolehlivou vyrobu, vysokou
provozuschopnost a zvySenou produktivitu.

Spickova kvalita lakovani

PFimo pro lakovaci aplikace jsme vyvinuli fidici
systém lakovacich robotl IRC5P. Kli¢ovymi

prvky jeho uZzivatelsky privétivého rozhrani jsou
vicejazyény nastroj FlexPaint s certifikaci Exi

a prizpUsobitelny PC software pro monitorovani

a vzdalené fizeni robotl v lakovaci lince RobView 5.




—_ Pracovni rozsah, IRB 52/1,2

Specifikace _
Verze Nosnost zapésti  Dosah vertikalniho
robotu (kg) ramene
(m) 2 .

IRB52/1,2 7 0,475 3
IRB 52/1,45 7 0,700
Pocet os 6
Kryti IP 66 (zapéstiIP 54 sl

y - ; v( p ) 75 1
Montazni poloha Na podlahu, na sténu, na §ikmou rovinu, o

invertovana poloha B 8
A A Zakladni
Kontrolér IRC5P Paint rdmyvorig. _150
provedeni 495 730

Ex-certifikace Exi/Exp s ochranou proti vybuchu pro in- 873 - 1525 >

stalace v prostfedi s nebezpedim vybu-

chu, zéna 1 (Evropa) a divize |, tfida lall
Rozsah rotace, IRB 52/1,2

Vykon (v souladu s ISO 9283)

Staticka PFesnost pohybu

opakovatelnost po trajektorii
IRB52/1,2 0,15 mm +/-2mm
180°
IRB 52/1,45 0,15 mm +/-2mm
180°
- Zakladn{
Technické specifikace rdmyv orig.
provedeni
PFipojeni
Napajeci napéti 200-600V AC, 3fazové, 50-60 Hz
Spotieba energie  Pohotovostnirezim <300 W, provoz <800 W
Bezpecnost V souladu s mezinarodnimi standardy
Fyzické parametry Pracovni rozsah, IRB 52/1,45
Zéakladnarobota 484%x648 mm
Vyska robotu
IRB 52/1,2 1069 mm
IRB 52/1,45 1294 mm :
o
Hmotnost robotické jednotky 250 kg E
Hmotnost kontroléru 180 kg
Prostiedi
Teplota prostredi ",
Robotickd jednotka +5°Caz+40°C
Kontrolér Max. +48 °C A Zakladni g
ramv orig.
Relativni vihkost Max. 95 %, bez kondenzace provedeni 150
z . 448 1002
Rozhrani IRC5P Paint 1150 1450
Digitalni vstupy/vystupy 512/512, rozsifitelné
Analogové vstupy/vystupy 16/12, rozsititelné Rozsah rotace, IRB 52/1,45
Fieldbus Interbus-S, ProfiBus, CC Link,
DeviceNet

Udaje a rozméry mohou byt zménény bez pfedchoziho upozornéni.

Pohyby* 180°
Pohyb v ose Pracovnirozsah Pracovnirozsah Max.
IRB 52/1,2 IRB52/1,2 rychlost
80°
Osa 1 rotace +180° $180°  180°%/s — :
Zéakladni
Osa 2 rameno +110° az-63° +120°az-90° 180°/s ramvong.
provedeni
Osa 3 rameno +55°az-235° +55°az-235° 180°/s
Osa 4 rotace +200° +200° 320°/s
Osa 5 ohyb +115° *115° 400°/s
Osa 6 rotace +400° +400° 460°/s
bb botik Vyhrazujeme si pravo provadét technické zmeény ¢i upravit obsah tohoto Vyhrazujeme siveskera prdva na tento dokument i na informace a ilustrace
abb.cz/robotika dokumentu bez predchoziho upozornéni. Pro objedndvky plati konkrétni vném obsazené. Jakékoli poskytovani tfetim stranam, vyuziti celkového ¢i
dohodnuté podminky. ABB AG nenese zddnou odpovédnost za pripadné ¢astecného obsahu tohoto dokumentu nebo jeho kopirovani je bez pred-
chyby nebo nedostatek informaci v tomto dokumentu. choziho pisemného souhlasu spole¢nosti ABB AG zakdzano. Copyright©

ABB. VSechna prava vyhrazena.


http://abb.com/robotics

