MOBILNA BUNKA ROBOTA
ZIMO

» VYHODY PRODUKTU

vVvyyYvyyvyy

» HLAVNE VLASTNOSTI A TECHNICKE UDAJE

) . Manipula¢na hmotnost do
P54 Ekosystém MATCH ﬂﬁ 12 kg (bez uchopovacieho

» VYZVY A RIESENIE

B> Flexibilné prispdsobenie prislusnému obrobku vdaka
komplexnému ekosystému, ktory pozostdva z chapadiel
s normalnym az velkym zdvihom, ako aj z odsavacich a
vakuovych komponentov

> 24/7 nakladanie a vykladanie strojov, rychle ¢asy adaptécie
a jednoduchsia Udrzba zvySuju ¢as chodu stroja

> ZiMo podporuije testovanie, orezévanie a oznadovanie pre

Vacsiu kvalitu

» PARAMETRE OBROBKOV

> Manipulaéna hmotnost do 12 kg (bez uchopovacieho

systému)

> Dosah 1520 mm

» PRIKLADY POUZITIA

> Logistika
> Obalovy priemysel
> Medicina a farmaceuticky priemysel (Zivotné vedy)

> Injek&né tvarnenie plastov

\ARYARY

Intuitivna obsluha a flexibilné pouZitie
Individualna konfiguracia
Moznost pouzitia na kolaborativne alebo kooperativne Ulohy

Idealne na malé a meniace sa davky

Vacsia produktivita a optimalizacia komplexnych vyrobnych

procesov

systému)

> Rychle ¢asy adaptacie, optimalizované a automatizované

vyrobné procesy ulah¢uju zamestnancom pracu pri
monoténnych procesoch

> Pomoc pri zlozitych montaznych Glohdch - bezped&nost pri

kooperativnych a kolaborativnych pracach je vzdy zarucena
vdaka integrovanym bezpe&nostnym normam

> Zdvih Geluste do 60 mm (uchopovaci systém)

Montézna technika
Opracovanie obrobkov

Bunka na vzdelavanie/skolenie

www.zimmer-group.com » Udaje, ndkresy, 3D modely a ndvody na montaz a navody na obsluhu



» FUNKCIE A PODROBNOSTI

Zékladné teleso

Zasuvka CEE, 400V, 16 A, tri fazy; externa pneu-
maticka pripojka

LED pasik na signalizaciu stavu

Bezpec¢nostny skener Sick

Obsluzny panel
@ Moznosti pripojenia pneumatického systému a
pasivny rozdelovad

Priestor na odkladanie az Styroch komponentov
MATCH

Roboty (rézne modely a vyrobcovia)

@ Priestor na odkladanie KLT, karténov, boxov

Dokovacia lista, Euromap 67, digitalne Safety I/0O
(32 pinov)

|O-Link na riadenie chapadiel a externych produk
tov IO-Link

Vzdialend udrzba na podporu vzdialeného servisu
pri poruchach

» KONFIGURACIA

> Zakladny model S > Zakladny model M > Zakladny model L

> Zakladné teleso s doskou stola > Zékladné teleso s doskou stola > Zakladné teleso s doskou stola
> Dokovacia lista Basis > Dokovacia liéta Basis > Dokovacia liéta Basis
> Riadenie PLC > Bezpe&nostny skener Sick > Bezpednostny skener Sick
> Riadenie s/bez > Priestor na odlozenie KLT > Priestor na odkladanie KLT
Zimmer HM| > 10-Link > 10-Link
> Robot GoFa 5 kg > Pneumaticky systém bez Safety > Pneumaticky systém so Safety
> Riadenie PLC > Digitalne Safety I/O
> Riadenie s/bez > Odkladacia stanica MATCH
Zimmer Human Machine Interface > Riadenie PLC
P> Robot GoFa 5 kg > Riadenie s/bez

Zimmer Human Machine Interface

Robot GoFa 10 kg

\%
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» TECHNICKE UDAJE O KONSTRUKCNYCH VELKOSTIACH/VERZIACH

Zakryty konstrukény priestor (D x S x V)
Standard [mm]
Model Basis 720 x 920 x 933
S max. moznostami 885 x 1065 x 2200
S ABB GoFa 5 720 x 920 x 1800

» TECHNICKE UDAJE O KONEKTOROCH A RIADENI

Hmotnost
[kal
305

350 - 415
375

» Technické udaje

Elektrické pripojenie 400 V 3+N+PE
Elektricka zastréka CEE 16 A
Pneumatické pripojenie [bar] 55-6
Pneumaticka zastréka KD NW7
Prevadzkova teplota [°C] +5...+40
Riadenie PLC Beckhoff
Riadenie vizualizacie Zimmer HMI
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> ROBOTY ABB

—

» Technické udaje
GoFa 5
950 (zépastie)

GoFa 12
1270 (zapastie)

GoFa 10
1520 (zapéastie)

Dosah [mm] 1050 (priruba) 1370 (priruba) 1620 (priruba)
Nosnost [kg] 5 12 10
Funkéné bezpecnost Performance-Level PL d kategdrie 3 (v zmysle EN ISO 13849)
Riadenie robota OmniCore C30
Max. rychlost TCP [m/s] 2,2 2 2
Opakovatelna presnost polohovania [mm] +0,02 +0,02 +0,02

» ROBOTY UNIVERSAL ROBOTS

> Technické udaje

Dosah [mm] 500 850 1300
Nosnost [kg] 3 5 10
Certifikéty EN ISO 13849-1, PL d kategdrie  EN ISO 13849-1, PL d kategdrie  EN ISO 13849-1, PL d kategdrie

Riadenie robota
Max. rychlost TCP [m/s]

3aENISO 10218-1
OEM Control Box
1

3aENISO 10218-1
OEM Control Box
1

3aENISO 10218-1
OEM Control Box
1

Opakovatelna presnost polohovania [mm] +0,03 +0,03 +0,03
» ROBOTY FANUC
» Technické udaje
CRX-5iA CRX-10iA CRX-10iA/L
Dosah [mm] 994 1.249 1.418
Nosnost [kg] 5 10 10
Certifikéty EN ISO 13849-1, PL d kategdrie  EN ISO 13849-1, PL d kategdrie  EN ISO 13849-1, PL d kategdrie

Riadenie robota
Max. rychlost TCP [m/s]
Opakovatelna presnost polohovania [mm]

3aENISO 10218-1
R-30iB mini plus

2

+0,03
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» TECHNICKE UDAJE O MOZNOSTIACH ROZHRANIA

> Technické udaje

Dalsie externé

Vstrekovaci stroj Véeobe(.:né . Chapadlo Dopravny pas periférne
rozhranie stroja . .
zariadenia
|O-Link Ano Ano
Euromap 67 Ano
Pneumaticky systém so Safety Ano Ano Ano
Pneumaticky systém bez Safety Ano Ano Ano
Pasivny rozdelovad Ano Ano Ano
Digitalne Safety I/0 Ano Ano Ano
Ethernet TCP/IP (k dispozicii ako $tandard) Ano Ano
» TECHNICKE UDAJE O MECHANICKYCH MOZNOSTIACH
» Technické udaje
Performance level d
Dosah ochranného pola (max. vyuZzitelny) [m] | 7,5
Konfigurovatelné ochranné pole Ano
Uhol snimania [°] 275 na skener
Rovina snimania 2D
Pocet pripadov monitorovania 8
Pocet vypinacich ciest 4
» Technické udaje
_ Priestor na odloZenie 4 komponentov MATCH

Rozmery (3 x H x V) [mm] 610 x 165 x 95
Elektrické pripojenie 4x M8, 3 piny, kéd A, nastrény
Mechanické pripojenie MozZnost zavesenia

LWR50L LWR50L-21 LWR50L-24
Kompatibilné chapadla LWR50L-02 LWR50L-22 LWR50L-25

LWR50L-03 LWR50L-23 LWR50L-26

Senzorika
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» TECHNICKE UDAJE O MECHANICKYCH MOZNOSTIACH

» Technické udaje
Dokovacie listy
Rozmery (S x H x V) [mm] 780 x 65 x 20
Kédovany magneticky spinac,

SEnzE Snimanie ,ZiMo k dispozicii“
Montaz Spojenie kolikmi na podlahe
Presnost polohovania [mm] +2

» TECHNICKE UDAJE O PRISLUSENSTVE

» Technické udaje
Priestor na odlozZenie 2x KLT (200 x 300)

Rozmery(éxHxV)[mm] 615x215x113
Odkladacia plocha [mm] 200 x 600
Max. nosnost [kg] 30
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» TECHNICKE NAKRESY

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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» TECHNICKY NAKRES PRIPOJENIA

ABB GoFa 5- 12

10.7

6.2

7xM6 9
<9 0.2 0
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* oo
I~ ]
T N~
7o) c
= 8
a8 ©
o
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» TECHNICKY NAKRES PRIPOJENIA

UR 3e-10e

Lumberg RKMW 8-354 connector
@ 6 H7 ¥ 6,20 0,20

4x Q57 8
Mé - 6H ¥ 8

006)(‘7

AN

31,55

6,50

.

[ D

6,20

A
©31,50 H7 45.75
$50£0,1 SECTION A-A
? 63 h8

@75 0,1
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» TECHNICKY NAKRES PRIPOJENIA

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

» KOMPATIBILITA S ROBOTMI

> 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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» SOFTVER

= ZIMMER
Group
0 Programm 1
B O, Filter
‘ s ook %
=] - :
43 Basis = Datastore & Fortgeschritten
i:] 2 Konwolle & Logik L Mathematisch g Roboter
o CEE ©
e
< Funktionsbld 0 0/4) Zwischeng
s a
G Other 10-Link Device  lztzst = * %+
— G Schmalz Get ECBPMi  latest R 1
e Z_Gripper - GetGripperConfig N
R latest v * +
Z_Gripper - GetGripperQutput
latest v v+
£ 7 cripper-Grip atest D
H Z_Gripper - Homing Inside  latest~  ©  ¢¢ 4
Z_Gripper - Homing Outside
H latest ~ WS G
Q Z_Gripper - Release latest = Ty
Z_Gripper - SetBasePosition
latest v v o+
Z_Gripper - SetControlword
H latest v v+
Z_Gripper - SetDeviceMode
H latest ~ WS G

» VYHODY SOFTVERU

> Rychle a intuitivne uvedenie do prevadzky

> Kratsie Gasy nastavenia

GEN

> Nie sU potrebné znalosti programovania vdaka vyuzitiu

funk&nych blokov

» FUNKCIE SOFTVERU

> Vyuzitie funkénych blokov

> Vytvorenie pomocou funkcie drag and drop

> Navod pri zlozitych lohach (napr. paletizacia)

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

> Vilastna inicializacia a jednoduché prevadzka chapadiel
Zimmer Group

> Vopred nakonfigurované rozhrania

> Optimalizacia vyrobnych procesov

> Chapadl4 (najmé 10-Link) maju viastné funk&né bloky

> Moznost nastavit rozne skupiny pouzivatelov a prav
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