KOMORKA ROBOTA MOBILNEGO

ZIMO

> ZALETY PRODUKTU

vVvyyvyy

v

Intuicyjna obstuga i elastycznosc
Indywidualna konfiguracja
Mozliwa kooperacja lub kolaboracja

Idealne rozwigzanie do matych i zmieniajgcych sie wielkosci
partii

Zwiekszenie produktywnosci i optymalizacja ztozonych pro-
cesow produkeyjnych

» NAJWAZNIEJSZE CECHY | DANE TECHNICZNE

© Masa manipulacyjna do 12 kg
P54 Ekosystem MATCH gﬁ (bez chwytaka)

> WYZWANIE | ROZWIAZANIE

> Elastyczne dopasowanie do detalu dzieki kompleksowemu
systemowi sktadajagcemu sie z chwytakdéw o normalnym
lub duzym skoku oraz komponentéw przyssawkowych i

prozniowych

> Zatadunek i roztadunek maszyn 24/7, krotkie czasy
adaptacji i uproszczona konserwacja wydtuzajg czasy

pracy maszyny.

> ZiMo umozliwia zwiekszenie jakosci przy kontroli,
docinaniu lub znakowaniu

» PARAMETRY DETALI

> Masa manipulacyjna do 12 kg (bez chwytaka)
> Zasieg do 1520 mm

> PRZYKLADY ZASTOSOWANIA

B> Logistyka

> Przemyst opakowaniowy

> Medycyna i farmaceutyka (Life Science)

> Formowanie wtryskowe tworzyw sztucznych

B> Krotkie czasy adaptacji, zoptymalizowane i

zautomatyzowane procesy produkcyjne odcigzaja
pracownikéw w przypadku monotonnych procesow

> Pomoc przy skomplikowanych zadaniach montazowych

- bezpieczenstwo podczas pracy kooperacyjnej i
kolaboracyjnej dzieki zintegrowanym standardom
bezpieczenstwa

> Skok szczek do 60 mm (chwytak)

Technika montazowa

Obrébka narzedzi

\ARYARY

Stanowisko edukacyjne/szkoleniowe
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» FUNKCJE | SZCZEGOLY

» KONFIGURACJA

> Model podstawowy S

Obudowa podstawowa z ptytg
stotu

Listwa dokujaca podstawowa
Sterownik PLC

Sterowanie z/bez
Zimmer HMI

Robot GoFa 5 kg

v VvV V

> Model podstawowy M

vV VVVVVVV V

Obudowa podstawowa

Gniazdo CEE, 400V, 16 A, trzyfazowe; zewnetrzne
ztgcze pneumatyczne

Tasma LED do sygnalizagiji statusu

Skaner bezpieczenstwa Sick

Panel obstugi

@ Opcje pneumatyczne i rozdzielacz pasywny

Stacja do odktadania do czterech komponentow
MATCH

Robot (rézne modele i marki)
@ Odktadanie pojemnikow KLT, kartonéw, skrzynek

Listwa dokujaca, Euromap 67, cyfrowe |/O
bezpieczenstwa (32 piny)

|O-Link do sterowania chwytakami i zewnetrznymi
produktami 10-Link

Zdalne serwisowanie w przypadku usterek

> Model podstawowy L

Obudowa podstawowa z ptyta > Obudowa podstawowa z piyta
stotu stotu
Listwa dokujaca podstawowa > Listwa dokujaca podstawowa
Skaner bezpieczenstwa Sick > Skaner bezpieczenstwa Sick
Odktadanie pojemnikow KLT > Odktadanie pojemnikéw KLT
1O-Link > 10-Link
Pneumatyka bez bezpieczenstwa > Pneumatyka z bezpieczeristwem
Sterownik PLC > Cyfrowe moduty /O
Sterowanie z/bez bezpieczenstwa
Zimmer HMI > Stacja odktadania MATCH
Robot GoFa 5 kg > Sterownik PLC

> Sterowanie z/bez

Zimmer HMI
> Robot GoFa 10 kg
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» DANE TECHNICZNE ROZMIAROW | WERSJI

Przestrzen (dt. x szer. x wys.)

Wersja standardowa [mm]
Model podstawowy 720 x 920 x 933
Z opcjami maks. 885 x 1065 x 2200
Z ABB GoFa 5 720 x 920 x 1800

» DANE TECHNICZNE ZLACZY | STEROWANIA

Ciezar
[kg]
305

350 - 415
375

» Dane techniczne

Ztacze elektryczne 400 V 3+N+PE
Wtyczka elektryczna CEE 16 A
Ztacze pneumatyczne [bar] 55-6
Wtyczka pneumatyczna KD NW7
Temperatura robocza [°C] +5..+40
Sterownik PLC Beckhoff
Sterownik wizualizacji Zimmer HMI
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> ROBOT ABB

—

» Dane techniczne
GoFa 5
950 (nadgarstek)

GoFa 12
1270 (nadgarstek)

GoFa 10
1520 (nadgarstek)

Zasieg [mm] 1050 (kotnierz) 1370 (kotnierz) 1620 (kotnierz)
Nosnos¢ [kg] 5 12 10
Bezpieczenstwo funkcjonalne Poziom zapewnienia bezpieczenstwa PL d kategorii 3 (zgodnie z EN ISO 13849)
Sterowanie robota OmniCore C30
Predkos$¢ TCP maks. [m/s] 2,2 2 2
Doktadnos¢ pozycjonowania [mm] +0,02 +0,02 +0,02

» ROBOT UNIVERSAL ROBOTS

» Dane techniczne

Zasieg [mm] 500 850 1300
Nosnos¢ [kg] 3 B 10
Certyfikaty EN ISO 13849-1, PLd kategoria 3 EN ISO 13849-1, PLd kategoria 3 EN ISO 13849-1, PLd kategoria 3

Sterowanie robota
Predkos$¢ TCP maks. [m/s]

i ENISO 10218-1
OEM Control Box
1

i ENISO 10218-1
OEM Control Box
1

i ENISO 10218-1
OEM Control Box
1

Doktadno$c¢ pozycjonowania [mm] +0,08 +0,03 +0,038
» ROBOT FANUC
> Dane techniczne
CRX-5iA CRX-10iA CRX-10iA/L
Zasieg [mm] 994 1.249 1.418
Nos$nos¢ [kg] 5 10 10
Certyfikaty EN ISO 13849-1, PLd kategoria 3 EN ISO 13849-1, PLd kategoria 3 EN ISO 13849-1, PLd kategoria 3

Sterowanie robota
Predkos¢ TCP maks. [m/s]
Doktadnos¢ pozycjonowania [mm]

i ENISO 10218-1
R-30iB mini plus
2

+0,03

i ENISO 10218-1
R-30iB mini plus
2

+ 0,04
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i ENISO 10218-1
R-30iB mini plus
2

+0,04
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» DANE TECHNICZNE OPCJI INTERFEJSOW

» Dane techniczne

Ogolny interfejs

Inne peryferia

Witryskarka e Chwytak Tasmociag T
|O-Link Tak Tak
Euromap 67 Tak
Pneumatyka z bezpieczenstwem Tak Tak Tak
Pneumatyka bez bezpieczenstwa Tak Tak Tak
Rozdzielacz pasywny Tak Tak Tak
Cyfrowe moduty I/O bezpieczenstwa Tak Tak Tak
Ethernet TCP/IP (standardowo) Tak Tak

» DANE TECHNICZNE OPCJI MECHANICZNYCH
» Dane techniczne
Performance level d
Zasieg pola ochronnego (maks. uzytkowy) 75
[m] '
Pole ochronne konfigurowane Tak
Kat wykrywania [°] 275 na skaner
Poziom wykrywania 2D
Liczba przypadkéw monitorowania 8
Liczba $ciezek wytaczania 4
» Dane techniczne
_ Stacja odktadania na 4 komponenty MATCH
Wymiary (szer. x gteb. x wys.) [mm] 610 x 165 x 95
Ztacze elektryczne 4 x M8, 3-pinowe, kodowanie A, wtykowe
Ztacze mechaniczne zawieszane

LWR50L LWR50L-21 LWR50L-24
Kompatybilnos¢ chwytaka LWR50L-02 LWR50L-22 LWR50L-25

LWR50L-03 LWR50L-23 LWR50L-26

Czujniki
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» DANE TECHNICZNE OPCJI MECHANICZNYCH

» Dane techniczne
Listwy dokujace
Wymiary (szer. x gteb. x wys.) [mm] 780 x 65 x 20
Kodowany czujnik magnetyczny,

OZIIL czujnik obecnosci ZiMo
Montaz Zakotwienie do posadzki
Dokfadnos$¢ pozycjonowania [mm] +2

» DANE TECHNICZNE AKCESORIOW

» Dane techniczne
Miejsce do oktadania 2x KLT (200x300)

Wymiary (szer. x gteb. x wys.) [mm] 615x215x 113
Powierzchnia odktadania [mm] 200 x 600
Nosnos¢ maks. [kg] 30

Dane, rysunki, modele 3D, instrukcje montazu i obstugi € www.zimmer-group.com 6



» RYSUNEK TECHNICZNY

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 Mitte Achse 1/

Roboterarm Achse 1 ;
180° fobot 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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» RYSUNEK TECHNICZNY ZLACZA
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» RYSUNEK TECHNICZNY ZLACZA

UR 3e-10e

©® 6 H7 ¥ 6,20 +0,20

Lumberg RKMW 8-354 connector

4x Q57 8
Mé - 6H ¥ 8

AN

$31,50 H7

@50 +0,1

? 63 h8

©7520,1

006)(‘7

31,55

6,50

.

[ D

6,20

45,75

SECTION A-A
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» RYSUNEK TECHNICZNY ZLACZA

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

» KOMPATYBILNOSC Z PRODUCENTAMI ROBOTOW

> 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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» OPROGRAMOWANIE

N‘IPB“\'EEEEDIII

Group

Programm 1

O, Filter

[ #]

€ Basis = Datastore & Fortgeschritten

2 Konwolle &Logik T Mathematisch g Roboter

o R ©

< Funkti g (0r4)

Zwischend >

3 Other 10-Link Device latest ~
&3 schmalz Get ECBPMi  latest +

R Z_Gripper - GetGripperConfig
latest v

Z_Gripper - GetGripperOutput
latest v

_Q_ Z_Gripper - Grip  latest v
H Z_Gripper - Homing Inside  latest

H Z_Gripper - Homing Outside
latest ~

n Z_Gripper - Release latest =

Z_Gripper - SetBasePosition
latest v

H Z_Gripper - SetControlword
latest v

H Z_Gripper - SetDeviceMode
latest ~

o+

o+

» ZALETY OPROGRAMOWANIA

> Krotsze czasy przygotowawcze

> Szybkie i intuicyjne uruchomienie

stosowaniu blokéw funkecyjnych

¥y BT

4 B w

> Brak koniecznosci znajomosci programowania dzigki

» FUNKCJE OPROGRAMOWANIA

> Budowa z blokéw funkeyjnych

> Konfiguracja metoda ,przeciagnij i upusé”

B> Instrukcja przy ziozonych zadaniach (np. paletyzacja)

= Z|MMQEWRP &2 Modus: Auto a v
Programmauswahl
@ Programm 1 L DS z
= > B ©omza2 indigke PY
=)
B Ausfiihrungsablauf
& &, Gelenkbewegung
'a &, Gelenkbewegung
8
&
ol

> Samodzielna inicjalizacja i tatwe uzywanie chwytakéw
Zimmer Group

> Skonfigurowane wstepnie interfejsy

> Optymalizacja proceséw produkcyjnych

> Chwytaki (gtdwnie 10-Link) maja wtasne bloki funkcyjne

> Mozliwosé konfiguracji réznych grup uzytkownikéw i
uprawnien
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