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Description 

2 Description 

2.1 Structure 
Le Robot se compose de deux parties principales: un manipulateur et un systeme de 
commande. 

Figure 1 Le manipulateur de l 'IRB 3400 comporte 6 axes. 
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Figure 2 Le systeme de commande est tout specialement conru pour la manoeuvre des robots, 
ce qui veut dire que le rendement et la fonctionnalite optimums peuvent etre obtenus. 

Le systeme de commande S4 comprend 1' electronique necessaire a la commande du 
manipulateur, des axes externes et du materiel peripherique. 
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3 Caracteristiques techniques 
' 

3.1 Structure 
Poids : Manipulateur 

Systeme de commande 
750kg 
300kg 

Vohnne : Systeme de commande, grande taille 
Systeme de commande, petite taille 

1700 X 915 X 530 mm 
1300 X 915 X 530 mm 

Niveau de bruit ambiant: 
Niveau de pression acoustique hors 
de l' espace de travail 

< 70 dB (A) Leq 
( conformement a la 
Directive machines 
89/392 de la CEE) 

;.-.. Encombrement --; 
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Points de levage pour -.;--, --t~-------:z'." 

chariot elevateur a fourche j 

700 

Si le degagement autour de l'ar
moire (zone hachuree) est infä
rieur a 100 IIl1D, on devra utiliser 
un dispositif de refroidissement 

Dispositif de 
refroidissement 

f 
365 
t 

1700, grande taille 
1300, petite taille 

Roulettes 

Figure 10 Systeme de commande vu deface et du dessus (dimensions en mm). 
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Figure 11 Manipulateur vu de c6te, de l'arriere et du dessus (dimensions en mm). 
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Sequence de demarrage 
principal 

Sequence de demarrage du 
programme 

Sequence d'arret du 
programme 

Changement de sequence 
des programmes 

Espace de travail 
Axes exterieurs 

Maintien en cours de 
fonctionnement 

Delai d'attente des freins 
Signal EIS 

Communication en serie 

Montage du manipulateur 

Manoeuvre effectuee automatiquement quand on 
demarre a partir du debut du programme 

Manoeuvre eff ectuee automatiquement au demarrage 
d'un programme 

Manoeuvre effectuee automatiquement lors de l'arret du 
programme 

Manoeuvre eff ectuee quand on charge un nouveau 
programme 

Limite de l'espace de travail 
Nombre, type, unite d'entrainement commune, unites 

mecaniques 
La fonction de securite 'maintien en cours de 

fonctionnement' est activeelnon activee 
Delai avant que les freins ne soient engages 
Noms logiques des cartes, et des signaux, 

Affectation des EIS, inter-connexions, polarite, valeurs 
implicites, graduation, interruptions de programmes, 
EIS de groupe, etat arret d'urgence 

Configuration 

Charge maxi. a l'arret d'urgence par rapport au systeme des coordonnees de base: 

Force xy 

Force z 

Couplexy 

Couple z 

y 

-$- 0 0.2 

A A 

IRB 340011.95-30 

±4300 N 

7600±2800 N 

±10000 Nm 

±2400Nm 

l 645 I 

5 

430±0.1 

IRB 340012.5-10 

±3400N 

7400±2100 N 

±7300Nm 

±1700Nm 

~---- D=45(3x) 
-+'1---------1--- D=22(3x) 

80 

A-A 

Figure 14 Configuration des trous (dimensions en mm). 
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