
机器人技术

IRB 7600
大功率机器人

主要应用领域
机械管理
物料搬运
压机管理
点焊

大功率机器人简介

ABB 的新型大功率机器人家族的问世，为您开辟了一个充满机遇

的全新世界。它推出了承重能力分别为 500kg、400kg、340kg
和 150kg 五种版本的产品。IRB7600 可应用于各种行业的重物搬

运作业，尤其是重型夹具的搬运、车身转动、发动机吊升、铸造

或锻造车间内重型零件搬运、机械设备组件的装卸以及大重型托

盘的搬运等。

安全投资

在利用机器人处理有效负载达 500kg 的重物时，最关键的问题就

是万一发生事故，如何保护全体人员、保护机器人及其他财产的

安全。

因此，我们添加了一系列统称为 Active Safety（主动安全）的软

件产品。

服务信息

一套内置服务信息系统监控机器的动作和负载，优化自身的服务

要求。

主动安全特征

碰撞检测功能大大减少了碰撞力。电子稳定路径，在考虑加速度、

阻力、重力和惯性的同时，尽最大可能确保机器人遵循其既定规

划路径。该功能通过我们的 TrueMove 实现。

主动制动系统在控制制动的同时，确保机器人维持其运行路径。

为实现最优性能，机器人通过自调节功能来适应实际有效负载。

该功能基于 QuickMove 技术。

被动安全功能

该类特征包括各种选项，例如负载识别、活动机械挡块和双保险

限位开关。



规范

机器人版本

IRB
到达

距离

承重能力 重心 最大手腕扭矩

IRB 7600-500 2.55m 500 kg 360 mm 3010 Nm
IRB 7600-400 2.55m 400 kg 512 mm 3010 Nm
IRB 7600-340 2.8m 340 kg 360 mm 2750 Nm
IRB 7600-325 3.1m 325 kg 360 mm 2680 Nm
IRB 7600-150 3.5m 150 kg 360 mm 1880 Nm
（IRB 7600-150 带 100 kg 载荷时         1660 mm）

所有版本均可额外增加载荷

上臂载荷 50kg，轴 1 框架载荷 550kg
轴数： 6
性能

轴工作范围

轴 1 旋转 +180° to –180°
轴 2 臂 +80° to –60°
轴 3 臂 +60° to –180°
轴 4 手腕 +300° to –300°
轴 5 弯曲 +100° to –100°
轴 6 翻转 +300° to –300°
轴最大速度

325/500kg 400 kg 340 kg 150 kg
轴 1 75˚ /s 75˚ /s 75˚ /s 100˚ /s
轴 2 50˚ /s 60˚ /s 60˚ /s 60˚ /s
轴 3 55˚ /s 60˚ /s 60˚ /s 60˚ /s
轴 4 100˚ /s 100˚ /s 100˚ /s 100˚ /s
轴 5 100˚ /s 100˚ /s 100˚ /s 100˚ /s
轴 6 160˚ /s 160˚ /s 160˚ /s 190˚ /s

提供监控功能，可防止设备因剧烈和频繁运动引起的过热。

电气连接

电源电压 200-600 V, 50/60 Hz
物理特性

机器人底座尺寸 1206.5 x 791 mm
重量 2.400-2.450 kg
环境

机械部件环境温度

运行中 +5 ˚C（41 ˚F）至 +50 ˚C（122 ˚F）
操作和仓储中                    –25 ˚C（13 ˚F）至 +55 ˚C （131 ˚F）
短期耐温（最大 24 小时） 至 +70 ˚C（158 ˚F）
相对湿度 最高 95%
保护等级

操纵器 IP67
防护 铸造专家型 2/ 铸造底漆 2
控制器 风冷式

计算机系统 完全封闭

噪声级 最大 73 dB（A）
安全 双电路，带监控

紧急暂停和安全功能，

3 位启动装置

排放 EMC/EMI- 隔离

数据和尺寸若有变更，恕不另行通知

IRB 7600

www.abb.com.cn/robotics

2086

1393 1350

3050

69
1

34
20

2550

1128

1590

980

29
22

19
5

1182 1206

2800

31
71

1837

1699

3500

38
74

11
82

2540

1798

工作范围

IRB 7600-325/3.1

IRB 7600-340/2.8

IRB 7600-400/2.55 / IRB 7600-500/2.55

IRB 7600-150/3.5
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