MOBILE ROBOTERZELLE
ZIMO

» PRODUKTVORTEILE

» HIGHLIGHTS UND TECHNISCHE DATEN

P54

» HERAUSFORDERUNG UND LOSUNG

> Flexible Anpassung auf das jeweilige Werkstick dank
umfangreichem Ecosystem aus Greifern - von Normal- bis

GroBhub sowie Saug- und Vakuumkomponenten

> Maschinenbe- und -entladung 24,7, schnelle

Adaptionszeiten und eine vereinfachte Instandhaltung

erhdhen die Maschinenlaufzeiten

> ZiMo unterstiitzt beim Priifen, Beschneiden oder Markieren

flr eine hohere Qualitat

» WERKSTUCKPARAMETER

> Handlingsgewicht bis zu 12 kg (abzgl. Greifsystem)

> Reichweite bis zu 1.520 mm

» ANWENDUNGSBEISPIELE

> Logistik

> Verpackungsindustrie

> Medizin & Pharma (Life Science)
> Kunststoffspritzguss

vVvyyYvyyvyy

MATCH Ecosystem

Intuitiv bedienbar und flexibel einsetzbar
Individuell konfigurierbar

Kollaborativer oder kooperativer Einsatz moglich
Ideal fur kleine und wechselnde LosgroBen

Erhdhung threr Produktivitdt und Optimierung komplexer
Produktionsabléufe

Handlingsgewicht bis zu
12 kg (abzgl. Greifsystem)

©
£

> Schnelle Adaptionszeiten, optimierte und automatisierte
Produktionsablaufe entlasten die Mitarbeiter bei
monotonen Prozessen

> Zuarbeiten bei komplexen Montageaufgaben - die
Sicherheit bei kooperativen und kollaborativen Arbeiten
ist dank integrierter Sicherheitsstandards jederzeit
gewahrleistet

> Backenhub von bis zu 60 mm (Greifsystem)

Montagetechnik

Werkzeugbearbeitung

\ARYARY

Ausbildungs- / Schulungszelle
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» FUNKTIONEN UND DETAILS

Grundgehéuse

CEE-Steckdose, 400 V, 16 A, dreiphasig; externer
Pneumatikanschluss

LED-Band zur Statusanzeige

Sick Sicherheitsscanner

Bedienpanel

@ Pneumatikoptionen und Passivverteiler
Ablage flir bis zu vier MATCH-Komponenten
Roboter (verschiedene Modelle und Hersteller)

@ Ablage fur KLT, Kartons, Boxen

Andockleiste, Euromap 67, Digitale Safety /O
(32Pins)

|O-Link zur Ansteuerung von Greifern und
externen 10-Link Produkten

Fernwartung zur Remote Serviceunterstltzung
bei Storungen

» KONFIGURATION

> Basismodell S > Basismodell M > Basismodell L

> Grundgehause mit Tischplatte > Grundgeh&use mit Tischplatte > Grundgeh&use mit Tischplatte
> Andockleiste Basis > Andockleiste Basis > Andockleiste Basis
> Steuerung SPS > Sicherheitsscanner Sick > Sicherheitsscanner Sick
> Steuerung mit/ ohne > KLT-Ablage > KLT-Ablage
Zimmer HMI > 10-Link > 10-Link
> Roboter GoFa 5 kg > Pneumatik ohne Safety > Pneumatik mit Safety
> Steuerung SPS > Digitale Safety I/O
> Steuerung mit / ohne > Ablagestation MATCH
Zimmer HMI > Steuerung SPS
P> Roboter GoFa 5 kg > Steuerung mit / ohne

\%

Zimmer HMI
Roboter GoFa 10 kg
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» TECHNISCHE DATEN ZU BAUGROSSEN / VERSIONEN

Umhiillender Bauraum (LxBxH)
Standard [mm]

Basis Modell 720 x 920 x 933

Mit max. Optionen 885 x 1065 x 2200

Mit ABB GoFa 5 720 x 920 x 1800

» TECHNISCHE DATEN ANSCHLUSSE UND STEUERUNG

Gewicht
[kal
305

350 - 415
375

» Technische Daten

Elektroanschluss 400V 3+N+PE
Elektrostecker CEE 16A
Pneumatikanschluss [bar] 55-6
Pneumatikstecker KD NW7
Betriebstemperatur [°C] +5..+40
Steuerung SPS Beckhoff
Steuerung Visualisierung Zimmer HMI
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» ROBOTER ABB

—

Reichweite [mm]

» Technische Daten
GoFa 5

950 (Handgelenk)
1050 (Flansch)

GoFa 12

1270 (Handgelenk)
1370 (Flansch)

GoFa 10

1520 (Handgelenk)
1620 (Flansch)

Traglast [kg] 5 12 10
Funktionale Sicherheit Performance-Level PL d der Kategorie 3 (gemaB EN ISO 13849)
Robotersteuerung OmniCore C30
TCP-Geschwindigkeit max. [m/s] 2,2 2 2
Positionswiederholgenauigkeit [mm] +0,02 +0,02 +0,02
» ROBOTER UNIVERSAL ROBOTS
» Technische Daten
Reichweite [mm] 500 850 1300
Traglast [kg] 3 5 10
Zertifikate EN ISO 13849-1, PLd Kategorie  EN ISO 13849-1, PLd Kategorie ~ EN ISO 13849-1, PLd Kategorie
3 und EN ISO 10218-1 3 und EN ISO 10218-1 3 und ENISO 10218-1
Robotersteuerung OEM Control Box OEM Control Box OEM Control Box

TCP-Geschwindigkeit max. [m/s]

1

1

1

Positionswiederholgenauigkeit [mm] +0,03 + 0,03 + 0,03
» ROBOTER FANUC
» Technische Daten

— CRX-5iA CRX-10iA CRX-10iA/L
Reichweite [mm] 994 1.249 1.418

Traglast [kg] 5 10 10

Zertifikate EN ISO 13849-1, PLd Kategorie  EN ISO 13849-1, PLd Kategorie ~ EN ISO 13849-1, PLd Kategorie

3 und EN ISO 10218-1 3 und EN ISO 10218-1 3 und EN ISO 10218-1

Robotersteuerung R-30iB mini plus R-30iB mini plus R-30iB mini plus
TCP-Geschwindigkeit max. [m/s] 2 2 2
Positionswiederholgenauigkeit [mm] +0,03 + 0,04 +0,04

Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen

< www.zimmer-group.com

4



5

» TECHNISCHE DATEN ZU DEN SCHNITTSTELLEN-OPTIONEN

» Technische Daten

ST NSNS Groter  Fodewana  etereeeme
|O-Link Ja Ja
Euromap 67 Ja
Pneumatik mit Safety Ja Ja Ja
Pneumatik ohne Safety Ja Ja Ja
Passivverteiler Ja Ja Ja
Digitale Safety I/O Ja Ja Ja
Ethernet TCP/IP (standardméBig vorhanden) Ja Ja

» TECHNISCHE DATEN MECHANISCHE OPTIONEN
» Technische Daten
Performance level d
Schutzfeldreichweite (max. nutzbar) [m] 749
Schutzfeld konfigurierbar Ja
Erfassungswinkel [°] 275 je Scanner
Erfassungsebene 2D
Anzahl Uberwachungsfalle 8
Anzahl Abschaltpfade 4
» Technische Daten
— Ablage fiir 4 MATCH-Komponenten
AbmaBe (BxTxH) [mm] 610x 165 x 95
Anschluss elektrisch 4 x M8, 3-Pol, A-Codiert, steckbar
Anschluss mechanisch einhangbar

LWR50L LWR50L-21 LWR50L-24
Kompatibilitat Greifer LWR50L-02 LWR50L-22 LWR50L-25

LWR50L-03 LWR50L-23 LWR50L-26

Sensorik
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» TECHNISCHE DATEN MECHANISCHE OPTIONEN

» Technische Daten

Andockleisten
AbmaBe (BxTxH) [mm] 780 x 65 x 20
Sensorik ngierter Magnetschalter,
+ZiMo vorhanden“-Abfrage
Montage Verdubeln auf dem Boden
Positionsgenauigkeit [mm] +2

» TECHNISCHE DATEN ZUBEHOR

» Technische Daten
Ablage fiir 2x KLT (200x300)

AbmaBe (BxTxH) [mm] 615x215x 113
Ablageflache [mm] 200 x 600
Traglast max. [kg] 30

Daten, Zeichnungen, 3-D-Modelle, Montage- und Betriebsanleitungen
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» TECHNISCHE ZEICHNUNG

Zimmer Group

m Samenkopt 5

577365 Rhanau

v zimmer-roun do Darstellung beispielhaft mit Roboterarm Gofas, optional andere Roboterarme - siehe Blatt 2/
oroue description exemplified with robot arm Gofa5, optional other robot arms - shown on sheet 2

T 1497844 91380

149 7844 813880

info@zimmer-group.de.

Option Roboterarm Gofas/
option robot arm Gofas |

.
i
i
! 8
= © ® Option 10-link
o 2 im Schaltschrank o
g S option I0-link interface
&5 9|5 3l in control cabinet
§ E= §E <3
o 93 22 5E
[ [Vima g gt g8 Ee ~ ption Fernwartung
9 2% 59 g5 option telemaintenance
L 3 8 vle o Option Sicherheitsscanner-
£ z MR H option safety scanner
§lE Z|Z [ option Schnittstelle 32 Digtale E/A § :
55 oF O tion
dg & I opton interface A digital o option safety scanner
2% 8 § ing connector
1] g9 1
S Option Schnittstelle Euromap 67/-
option interface euromap 67
Option Pneumatikstecker/
Andockleiste/ option pneumatic connector
docking bar
Elektrostecker! electric connector
Option zusétzliche Andockleister-
option additional docking bar
=L - }_—Option Ablage Behauer
| [~ 2xKiT300x
option tray or boves 2
KLT 300x200
| —Option Pneumatik, 2 Ventile, 2
Option | Ejektoren, sichere Abschaltung/ Elektroanschluss/ electric supply 400V 3+N+PE
Leitungsdurchfiinrung g option preumatic, 2 valves, 2 ejectors, Elektrostecker! electric connector CEE 16A
Robotorarmy/ - o eh oft ik, 1 Ventle, 1 Option Pneumatikanschiuss/ option pneumatic supply 5,56 bar
option cable lead through e l‘(‘:" neumat ‘entile, Option Pneumatikstecker/ option pneumatic connector KD NW 7
for robot arm 2 o or/ e, 1 e Betriebstemperatur/ operating temperature +5...+40°
[]i F—_ option pneumatic, 1 valve, 1 ejector Gewicht entsprechend Option/ weight according to option ca. 320 - 400 kg
Option Ablage plion Vertallr digtale & Eingange M8 -
x System Match/ o 8 Ausgang
option end effector station bsi option module wllh 8 digital inputs M8 -
4x system match 8 digital outputs M8
785
Datenblatt ZIMo  Blatt 1 von 2/
data sheet ZIMo ~ sheet 1 of 2
oot s Roboter Position RC
skt il Roboter Position RA oboter Position .
B o R aft mit Darstellung beispielhaft mit Roboterarm Gofas, Darstellung beispielhaft mit Roboterarm Gofas,
optional andere Roboterarme - siehe Tabelle/ optional andere Roboterarme - siehe Tabelle/ ?;’;ﬁ”,’;‘!,;ﬂgﬁ’ég oboterarme - siehe Tabelle/
43784431389, robot position RB robot position RA description exemplified with robot arm Gofas,

description exemplified with robot arm Gofa,

description exemplified with robot arm UR10e, Ontonal other ot e - Shawn on

optional other robot arms - shown on chart
info@zimmer-groun.de  optional other robot arms - shown on chart

Roboterarm Achse 1 Roboterarm Mitte Achse 1/
180° robot arm middle axis 1

optional 0°, 90°, 270°/
robot arm axis 1 180°
~/.__ optional 0, 90°, 270 opnonal 0%, 90°, 270°/
robot arm axis 1 180°
optional 0°, 90°, 270°

Robolerarm Achse 1

237.5

2375

Roboterarm Achse 1 0°
optional 90°, 180°, 270°/
robot arm axis 1 180°

optional 90°, 180°, 270°

max. Arbeitsbereich Roboxer/—/
/' max. unresiricted working area robot

min. Arbeitsbereich Roboter
min. unrestricted working area robot

e \—max Arbeitsbereich Roboter/

max. unrestricted working area robot

Roboterarm Mitte Achse 1/

robot arm middle axis 1 max. Arbeitsbereich Roboter/

max. unrestricted working area robot
in. Arbeitsbereich Roboter/ Roboterarm Mitte Achse 1/
min. unrestricted working area robot robot arm middle axis 1
min. Arbeitsbereich Roboter!
min. unrestricted working area robot

Not-Halt Abschaltzeit Steuerung: 0,19s
Not-Halt Abschaltzeit Roboterarm URSe,UR10e: 0,4s
Not-Halt Abschaltzeit Roboterarm Gofas:

0,65 delay time + 0,1s stop time= 0,7s/

Emergency stop tur off time control system: 0,19
Emergency siop tur off time robot URSe, UR10e: 0,4
Emergency stop tum off time robot Gofas:

0,65 delay time + 0,15 stop time= 0,7

UR10e___[1300 keine/ no option _keine/ no option _|300 keine/ no option _|keine/ no option |80 - 2230
URSe 850 850 850 300 300 300 80 - 1800
Gofa10__[1520 keine/ no option | keine/ no option 925 keine/ no option | keine/ no option __|620
Gofa 5 950 950 950 507 507 507 748
i max. Arbei max. Arbei min. min. min. Hohe min.
robot arm | Roboter Position Position RA|Roboter Position RC|Roboter Position Position RA|Roboter Position RC|
Radiusinmm/  |Radiusinmm/  |Radiusinmm/  |Radusinmm/  |Radiusinmm/ |Radiusinmm/ |Roboter/
max. working area |max. working area | max. working area |min. working area |min. working area  [min. working area level of min. Datenblatt ZIMo _ Blatt 2 von 2/
robot position RB robot position RA | robot position RC  |robot position RB  |robot position RA  |robot position RC  |unrestricted working data sheet ZIMa  sheet2 of 2
radius in mm radius in mm radius in mm radius in mm radius in mm radius in mm area robot
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» TECHNISCHE ZEICHNUNG ANSCHLUSS

ABB GoFa 5- 12
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» TECHNISCHE ZEICHNUNG ANSCHLUSS

UR 3e-10e

©® 6 H7 ¥ 6,20 +0,20

4x Q57 8
Mé - 6H ¥ 8

Lumberg RKMW 8-354 connector

$31,50 H7

@50 +0,1

? 63 h8

AN

©7520,1

006)(‘7

31,55

6,50

[ D

.

6,20

45,75

SECTION A-A

9
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» TECHNISCHE ZEICHNUNG ANSCHLUSS

FANUC CRX-5IA - 10iA/L

EE-Schnittstelle Schnittstelle Kamerakabel o-
\Dl der Kraftsensorkabel

(f'p]
(=]
1 : i
L2
@ _ ) O 31.5 HY
_ | O 63h7

O6H7 Tiefe 6.5

25 +0.05

7-M6 Tiefe 10

— I

Schnittstelle Handgelenk

» KOMPATIBILITAT MIT ROBOTERHERSTELLERN

> ABB GoFa5 > UR3e > FANUC CRX-5iA
> ABB GoFa 10 > UR 5e > FANUC CRX-10iA
> ABB GoFa 12 > UR 10e > FANUC CRX-10iA/L
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» SOFTWARE

_ ziMMBEmURp = Z|ML|QEWRp e Modus: Auto a v
Programmauswahl
@ oganm B 0 @ pogumt - Y ’,
B e = > B ©omza2 indigkei @
\ [ ZMol0-Link < - —
o {3 Basis = Datastore & Fortgeschritten PR o
= 2 Kontrolle & Logik  TT Mathematisch g Roboter &
- czv QD Y BB - &
< Funktionsbld g ©/4)  Zwischens > s
s
{3 Other I0-Link Device  latest ~ s %+ 2
— G Schmalz Get ECBPMi  latest + Ty o+ %
% : - :
Z_Gripper - GetGripperConfig
R latest v v+
Z_Gripper - GetGripperQutput
latest v v+
£ 7 cripper-Grip atest R
H Z_Gripper - Homing Inside  latest~  ©  ¢¢ 4 o
Z_Gripper - Homing Outside
H latest WS G
Q Z_Gripper - Release  latest = Ty
Z_Gripper - SetBasePosition
latest v v +
Z_Gripper - SetControlword
H latest v +
Z_Gripper - SetDeviceMode
H latest WS G
v ol
» SOFTWAREVORTEILE
> Schnelle und intuitive Inbetriebnahme > Selbstinitialisierung und einfacher Betrieb von Greifern

> Verkiirzte Ristzeiten der Zimmer Group

> Keine Programmierkenntnisse notwendig durch P> Vorkonfigurierte Schnittstellen

Verwendung von Funktionsbldcken > Optimierung der Produktionsablaufe

» SOFTWAREFUNKTIONEN

> Aufbau aus Funktionsblécken > Greifer (v.a. 0-Link) haben eigene Funktionsbldcke
> Drag-and-Drop Zusammenstellung > Verschiedene Benutzer- und Rechtegruppen einrichtbar

> Anleitung bei komplexen Aufgaben (z.B. Palettieren)
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