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PoWa CRB 1910
最高のパフォーマンスを実現する新しい協働ロボット 

PoWaはその圧倒的なスピードと性能
で、産業における「卓越性」の基準その
ものを再定義します。

PoWa登場

圧倒的なパフォーマンスを誇るPoWa（ポーワ）のご紹介です。協
働ロボットPoWaは高速な作業が求められる産業環境に向けて設計
されており、協働作業時の安全性と現場で求められる性能を完璧に
融合させ、両方の長所を兼ね備えた強力なソリューションを提供し
ます。

比類なきスピードと産業用グレードの性能

PoWaは最高速度5.8m/sを実現し、可搬重量10kgおよび13kgクラ
スの協働ロボットにおける新たな基準を確立します。

セットアップと運用を手軽に

協働ロボットPoWaは、FlexPendantにインストールされているWiz-
ard Easy Programmingアプリにより迅速なセットアップと設定が
可能で、抜群の使いやすさを実現しています。産業用グレードの機能
に加え、ユーザー側で設定可能なアーム部のボタンや、Wizard Easy 
Programmingアプリによる直感的なノーコードのブロックベース
プログラミングなど、協働ロボットとしての様々な機能を備えてい
ます。さらに、RobotStudio®、AIアシスタント、AppStudio™
や、AIを活用した分析機能を含むABB Roboticsの高度なソフトウェ
ア群とシームレスに統合することで直感的なプログラミング、導入
の迅速化、そして稼働時間の最大化を実現します。

短時間で実現するシームレスなツール統合

グリッパーとビジョンシステムの同時接続に対応した強力かつ多機
能なインターフェイスを搭載し、より高い出力と生産性を実現しま
す。産業向けのニーズに合わせて設計されたインターフェイスによ
り、非常に短時間で幅広いツールとの統合を可能にします。これに
より、複数のコネクタや外部ケーブル配線が不要となり、セットア
ップが簡素化され、パフォーマンスの最大化を実現します。

限られたスペースでの効率を最大化

PoWaファミリーは、同クラスで最もコンパクトかつ軽量な設計を
採用しており、スペースに制約のある生産環境に最適です。最小限
の設置面積で安全柵を必要としないCRB 1910は、超小型のE10コント
ローラと組み合わせることで作業スペースの効率を最大化するととも
に、迅速かつ柔軟な導入とより簡単な設置を可能にします。



主な特長

生産性

•	 協働ロボット市場で最速の最高速度 5.8 m/s 

適応性

•	 IP65（本体）およびIP67（リスト部）による完全な防塵性能と高
い防水性

•	 Modbus TCP/RTUを含む幅広いフィールドバス／プロトコルに対
応（コントローラ／機内配線によるサポート）

•	 同クラスの協働ロボットと比較して、パス精度が32％向上
•	 1軸から3軸へのアーム搭載荷重最大7kg
•	 最大トルク88Nmにより、ねじ締めアプリケーションに最適
•	 同クラスのロボットと比較して、11％以上長いリーチ  

使いやすさ
•	 開梱から稼働開始まで、最短1時間以内で実施可能* 
•	 アーム部に搭載されたプログラム可能なボタンによる優れた操作性 
•	 Wizard Easy ProgrammingおよびAppStudioによる、ノーコー

ド/ブロックベースプログラミング

•	 高出力の機内配線を介し、カメラやグリッパーを同時にプラグアンド
プレイ接続可能。外部ケーブル配線を不要にし、省スペース化と設
置時間短縮を実現 

•	 FlexPendant上で利用可能な SafeMove設定アプリ 
*ピック&プレイスアプリケーションでテストした結果

柔軟性

•	 コンパクトなE10コントローラで稼働する軽量協働ロボット向け設計

用途

以下の用途を含む、あらゆる産業用途に適しています：

•	 マシンテンディング
•	 ワークの搬入・搬出 
•	 溶接 
•	 パレタイジング 
•	 組み立て
•	 ねじ締め
•	 その他多数の用途に対応

* リストダウンで使用した場合の最大可搬重量
** 後日対応予定 

仕様 PoWa 13 PoWa 10 

製品名 CRB 1910-13/1.34 CRB 1910-10/1.52 

TCPリーチ (m) 1.34(手首) 
1.49(フランジ) 

1.52(手首) 
1.67(フランジ)

可搬重量 (kg) 最大 14 kg* 最大 11 kg*

軸数 6 

保護等級 IP65 (本体) 、IP67 (手首)

ISO 14644-1 クリーンルームクラス 最大速度の50%、100%の荷重時：ISO class 4対応
最大速度の100%、100%の荷重時：ISO class 5 対応

据付 床置き、壁掛け、天吊りを含む全ての角度で取付可能

内部配線用出力 24V, 1.5A/pin, 合計4 pins, 4A（OmniCore E10使用時）

内部配線用信号 C1: 8DI/6DO/4AI
C2: 100Mbit/s Ethernet 

内部配線用通信方式 C1: Modbus RTU, RS485, IO-link**
C2: Modbus TCP, TCP/IP

ツールフランジインターフェイス ISO 9409-1-50-4-M6 

アーム搭載荷重 1軸～3軸の合計で最大7kg

コントローラ OmniCore E10, OmniCore C30**, OmniCore 90XT**

フロアケーブル(m) 2m / 5m / 15m

安全性能 ISO 10218-1. ISO 13849-1 PL d Ca t3

騒音レベル <60dB(A)

動作温度 5°C - 45°C 

保管温度 -40°C - 55°C

湿度 定温条件下で95％未満（結露が発生する環境での動作は不可）
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性能 PoWa 13 PoWa 10 

性能 (ISO 9283準拠) 

位置繰返し精度 RP 0.03mm

パス精度 RT 0.1mm

最大TCP速度 5.8m/s (最大荷重時)
8.3m/s (1kg荷重時）

5.8m/s (最大荷重時)
7.8m/s (1kg荷重時）

サイクルタイム (400-900-400) 1.91s (最大荷重時)
1.13s (1kg荷重時）

2.29s (最大荷重時)
1.42s (1kg荷重時）

物理仕様と動作

ベース寸法 184x184mm 184x184mm

重量 41kg 42kg

動作範囲 

第1軸 (旋回) ±360° 

第2軸 (腕) ±180° 

第3軸 (腕) -248° to +74° -248° to +77° 

第4軸 (手首) ±360° 

第5軸 (曲げ) +/-180° (標準)  
+/-270° (最大)***

第6軸 (回転) ±400°

軸ごとの最大速度 

第1軸 (旋回) 230 °/s

第2軸 (腕) 230 °/s

第3軸 (腕) 230 °/s

第4軸 (手首) 300 °/s

第5軸 (曲げ) 300 °/s

第6軸 (回転) 300 °/s

Omnicore E10コントローラ

寸法 ( W x D x H) 445 x 340 x 89mm

重量 12 kg 

IP等級 IP20

使用可能な通信方式 PROFINET Controller, PROFINET Device, PROFIsafe Controller, PROFIsafe Device, 
CC-Link IE MASTER, CC- Link IE Device, CC – Link Safety Master**, CC – Link Safety Device**,

EtherCAT device, EtherCAT Master**,  EtherCAT FSoE device, EtherCAT FSoE Master**, Ethernet/IP 
Adapter, Ethernet/IP Scanner, CIP Safety Adapter**, CIP Safety Scanner**

** 後日対応予定

インターフェイス 内蔵 16DI/8DO

Flexpendant用ケーブル長 5m

Flexpendant 

スクリーン 8’’ カラータッチスクリーン

解像度 1024x768 

保護等級 IP65

重量 1.2kg
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Position 
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figure

Position at intersection point 
of Axis 4/5/6(mm) Angle(degrees)

X Y Z Axis2 Axis3 Axis4 Axis5
Pos0 795 64.3 1095 0 0 0 0
Pos1 145.8 64.3 1700.9 0 -103 101 33.7
Pos2 1485.9 64.3 369.2 90 -103 101 33.7
Pos3 154.2 64.3 -970.9 180 -103 101 33.7
Pos4 -1185.9 64.3 360.8 -90 -103 101 33.7
Pos5 -535.9 64.3 -289.2 180 -13 101 33.7
Pos6 109.9 64.3 399.7 180 74 101 33.7
Pos7 835.8 64.3 -280.8 180 -193 101 33.7
Pos8 539.9 64.3 279.2 180 -248 101 33.7
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Position 
in the 
figure

Position at intersection 
point of Axis 4/5/6(mm) Angle(degrees)

X Y Z Axis2 Axis3 Axis4 Axis5
Pos0 925 68.2 1155 0 0 0 0
Pos1 150.2 68.2 1888.1 0 -79.4 257.5 33.7
Pos2 1673.1 68.2 364.8 90 -79.4 257.5 33.7
Pos3 149.8 68.2 -1158.1 180 -79.4 257.5 33.7
Pos4 -1373.1 68.2 365.2 -90 -79.4 257.5 33.7
Pos5 -663.1 68.2 -334.8 180 10.6 257.5 33.7
Pos6 -175.3 68.2 400.1 180 77 257.5 33.7
Pos7 963.1 68.2 -345.2 180 -169.4 257.5 33.7
Pos8 310.9 68.2 452.0 180 -248 257.5 33.7
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