Industrieroboter




Programmierte Effektivitat
durch Einsatz von
BWF-Industrieroboter

Der IR2 S1 ist ein hydraulisch ange-
triebener prozeBflexibler Industrie-
roboter in offener Stdnderausfiihrung
mit zylindrischem Arbeitsraum.

Sein Einsatz erfolgt vorrangig zur
Beschickung von Werkzeugmaschinen
und fiir analoge Einsatzfélle in der
Klein- und Mittelserienfertigung.

Sie kénnen sich fiir eine der beiden
Grundvarianten entsprechend lhrem
Einsatzfall entscheiden:

— stationdr mit 3 NC-Achsen fiir eine
Ein- und Zweimaschinenbeschickung

oder

— verfahrbar mit 4 NC-Achsen fir eine
Zwei- und Mehrmaschinen-
beschickung

Problemloses Spannen von Futterdreh-
teilen und Minimierung der Be-
schickungszeiten werden durch den
Einsatz eines Paralleldoppelgreifers mit
stufenlosem

Spannbereich von 60...220 mm
erreicht.

Ein separates Hydraulikaggr=gat bietet
wesentliche Wartungs- und Instand-
haltungsvorteile

Technische Daten

Anzahl der Freiheitsgrade
Werkstiickdurchmesser, min./max. mm
Werkstiickmasse, max. kg
Wege X-Achse, mm
Z-Achse, mm
Y-Achse, mm
V-Achse, mm
C-Schwenkung, Grad
A-Drehung, Grad
Verfahrgeschwindigkeit
X-Achse, mm's
Z-Achse, mm/s
Y-Achse, mm/s
V-Azhse, mm/s
C-Schwenkung, Grad/s
A-Drehung, Grad/s

Positionen je Achse

X-Achse Fositionen
Z-Achse Positionen
Y-Achse Positionen
V-Achse Positionen
C-Schwenkung Positionen
A-Drehung Positionen

Positionierwiederholgenauigkeit

~ auf max. Flugkreis

in C-Schwenkung, mm

in den Linearachsen, mm
Hilfsstoffbedarf

Hydraulikal HLP 46-F (TGL 17 542), |

. Gesamtmasse

(ohne Steuerung, ohne Hydraulik-

. aggregat) kg

Platzbedarf (LxBxH)
(ohne Steuerung, ohne Hydraulik-
aggregat) mm

. Normalausfiihrung

— Industrieroboter mit kompletter

hydraulischer und elektrischer
Ausriistung

— Steuerung IRS 600 mit Batriebssoft-
ware fir Standardfunktionen des
Industrieroboters

— standardisierte Schnittstelle zur
Peripherie

— Verbindungskabel zwischen
Steuerung IRS 600 und IR2S1

y\ — Hydraulikaggregat mit Kiihi-

einrichtung

IR2 51
Stationdar

630/800
630
50/100
270
270
1000
500
250

60
90

NC

NC

2 (Endlagen)
NC

4 (je 90°)

+1,0
0

160

1100

2955x570x2370

IR2 $1
verfahrbar

6
60/220
40
630
630
50/100
7800
270
270

1000
500
250
500
60
90

NC

NC

2 (Endlagen)
NC

NC

4 (je 90°)

+1.0
+0,3

160

1400

10955x625x2420

— Hydraulikverrohrung zwischen
Hydraulikaggregat und IR251
~ IR-Bedienanleitung und
RS 600-Dokumentation

Sonderzubehor

— Y-Einheit und A-Einheit
— Y-Einheit und Adapter A
Adapter Y und A-Einheit
Adapter Y und Adapter A
Paralleldoppelgreifer
Paralleleinzelgreifer




Industrieroboter IR2 S1

IR2S1 stationar
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Stationdr oder verfahrbar —

der IR231

I6st lhre Anforderungen
an Beschickungsaufgaben

Der IR2 $1 ist mit der Industrieroboter-
steuerung IRS 600 ausgestattet, einer
in 3 bzw. 4 Hauptachsen freiprogram-
mierbaren teach-in féhigen Steuerung
auf Mikrorechnerbasis.

Die verfahrbare Variante stellt eine
Erweiterung der stationédren Aus-
fihrung mit dem Ziel eines vergroBer-
ten Arbeitsbereiches zum Aufstellen
von mehreren zu beschickenden
Maschinen oder Einrichtungen mit
entsprechender Peripherie dar.

Die Bewegungsbaugruppen sind beim
IR2 S1 verfahrbar auf einem bis

zu 7800 mm langen horizontalen Ver-
fahrbett angeordnet.

Der IR2 S1 in seinen Varianten gewdhr-
leistet als flexibles Rationalisierungs-
mittel :

bedienarme Fertigung, Freisetzung
von Arbeitskraften, weitgehende
Entlastung des Menschen von schwerer
kérperlicher und monotoner Arbeit,
die Erfiillung von Beschickungs-
aufgaben in fiir Arbeitskréfte gesund-
heitsschadigender Umgebung und die
Steigerung der Arbeitsproduktivitat
von Werkzeugmaschinen sowie Zuwachs
von industrieller Warenproduktion.

Technische Daten:

Betriebsspannung

3 Phasen 380V + 109%/- 15%,
Frequenz 50 Hz +.2
AnschluBleistung, max. 8 kVA
Schutzgrad IP 54
Einsatzklasse -+ 5/+ 40/+ 35
80/ /3101
Programmspeicherart CMOS-RAM
Speicherkapazitat fir
Automatikprogramme 5 K-Byte
Mit dem Einsatz der BWF-Industrie-  Programmierung Teach-in
roboter IR2 S1 stationdr/verfahrbar Unterprogramme, max.
sichern wir die effektive Gestaltung (schachtelbar) 99

des automatisierten Fertigungs- Vorschubbeein-
prozesses. flussung 100/50.25/12,5"
Lagegeregelte Achsen max. 4
Industrierobotersteuerung IRS 600 Betriebsarten
Die Industrierobotersteuerung IRS 600 1E'¢.eu<.:h-m A‘,Jtomct'k
inrichten Diagnose

ist eine freiprogrammierbare, teach-
in fahige NC-Steuerung mit PTP
(Punkt zu Punkt)-Charakteristik.

Als zentrale Recheneinheit wird ein
Mikrorechnersystem K 1520 eingesetzt.
Einfaches und sicheres Progrommieren

Handbetrieb Generierung
Schrittautom atik Satzsuchlauf
Abmessungen (Lx B x H)
Bedientableau 290 x 385 x 130 m.
Steuerschrank 600 x 755 x 1932 mm

hran 250 k
und Bedienen des Industrieroboters Mcssle SteuersF ank g
. . 2 Verbindungsleitung
ist durch ein tragbares Bedientableau :
2 ; ’ Bedientableau 6m

gewdhrleistet. Durch ein komplexes ; . )
- : Schnittstelle zur Peripherie
Uberwachungs- und Diagnosesystem o
. . . : A 24 Eingénge 24 V[100 mA
ist eine hohe Funktionssicherheit von -
St el aresewdn el 24 Ausgénge 12...220V Gs/Ws

. o 75 W/75 VA

logischer Einheit realisiert.

Losungsvariante
Robotersystem mit IR2 S1 verfahrbar

IRS 600
Effekte:
AP-Steigerung: 200"
AK-Freisetzung: 3 Ak
RiickfluBdauer: 3a

|
Werkstiickspeich. :
B irs s00 ;
- MeBstationen

- IR2 §1 mit Verfahrbett

1 Bohrmaschine

8 2 NC-D(eh-
maschine
18 | 3 NC-Frés-
maschine

-
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