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机器人技术

PoWa CRB 1810 
追求卓越，创造非凡

以无与伦比的速度和性能，
实现行业领先。

PoWa 简介
PoWa 协作机器人是一款性能卓越的领先产品，专为高速工业环境打
造，完美融合了协作安全性和工业级性能，为客户提供强大的解决方案。

无与伦比的速度和工业性能
PoWa 的最大速度可达 5.8m/s 以上，是同类机器人中最快的协作机
器人。它为 10 kg 和 13 kg 有效负载范围内的协作机器人树立了新的
标杆。

设置轻松，操作便捷
PoWa 协作机器人配备有 Wizard Easy Programming 应用程序，
预装在示教器上，可实现快速设置和配置，使用方便。工业级特性
与全面的协作功能相得益彰，比如，臂侧可编程按钮，通过 Wizard 
Easy Programming 应用程序进行直观的无代码模块编程。此外，
还能与 ABB 先进的软件套件（包括 RobotStudio®、RobotStudio® 
AI Assistant、AppStudio™ 和 AI 分析）无缝集成，实现快速部署、
直观编程和最大化正常运行时间。

几分钟内实现工具无缝集成
拥有高扩展性与多功能集成的接口体系，可同时连接夹爪和视觉系统，
提供更大功率和更高产能。该接口专为工业需求设计，即插即用，可
在五分钟内实现与各种工具的无缝集成。减少接头和外部走线，避免
了线束磨损和干涉，提高了生产效能和空间利用率。

在狭小空间内实现效率最大化
与同类机器人相比，PoWa 系列协作机器人的设计兼具紧凑性与轻量
化，非常适合空间受限的生产环境。CRB 1810 机器人占用空间小，且
无需物理围栏，同时搭配超紧凑型 E10 控制器，可最大限度地提高工
作区域的效率，实现灵活快速部署和轻松安装。
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*腕关节向下配置
**即将推出

规格 PoWa 13 PoWa 10 

机器人型号 CRB 1810-13/1.34 CRB 1810-10/1.52 

TCP 可达范围（m） 1.34（腕关节）
1.49（工具端）

1.52（腕关节）
1.67（工具端）

有效负载（kg） 最大 14 kg* 最大 11 kg*

轴数 6

防护等级 IP65

ISO 14644-1 洁净室 ISO 四级洁净室（50% 额定速度和 100% 额定负载）
ISO 五级洁净室（100% 额定速度和 100% 额定负载）

安装方式 任何角度，包括正装 / 墙装 / 倒装

法兰上的用户电压电流 24V，每个引脚 1.5A，4 个引脚共 4A (搭配Omni Core E10控制器)

法兰上的用户信号 C1 ：8DI/6DO/4AI
C2 ：100Mbit/s 以太网

法兰上的通讯 C1 ：Modbus RTU，RS485，IO-link**
C2 ：Modbus TCP，TCP/IP

工具法兰接口 ISO 9409-1-50-4-M6

手臂负载 下臂和肘部 ：最大 7 kg

控制器 OmniCore E10、OmniCore C30**、OmniCore 90XT**

地面电缆（m） 2m / 5m / 15m

安全性                 ISO 10218-1. ISO 13849-1 PL d Ca t3

噪音 70dB

工作温度 5°C - 45°C

储存温度 -40°C - 55°C

湿度 在恒温下 < 95%（不能在冷凝情况下操作）

主要特点

生产率
•	 PoWa 最大速度可达 5.8m/s 以上，成为市场上最快的协作机器人 

适应性
•	 防护等级 IP65，适用于各种恶劣环境
•	 控制器 / CPCS 支持广泛的现场总线 / 协议，包括 Modbus TCP/RTU
•	 与同类协作机器人相比，重复路径精度实现 32% 跃升
•	 3 轴及下臂载荷达 7kg
•	 具备高扭矩螺丝紧固性能，实现无与伦比的装配作业
•	 臂长相较于同负载竞品增长至少 11%

易用性
•	 从开箱到操作 – 1 小时内就可完成 *
•	 通过臂侧接口的可编程按钮，可获得更强的交互性。
•	 配备有 Wizard Easy Programming 和 AppStudio 的无代码块编程
•	 即插即用型摄像机和夹爪同时通过大功率 CPCS 使用，无需敷设外

部电缆，从而节省空间，缩短安装时间

•	 示教器上配有 SafeMove 配置程序

* 拾放应用场景测试数据

灵活性
• 轻量级协作机器人设计，由紧凑型 E10 控制器驱动

应用
适用于所有工业应用，包括：
• 机床上下料
• 物料搬运
• 焊接
• 码垛
• 组装
• 拧螺丝
• 其他应用
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Omnicore E10 控制器

尺寸（宽 × 深 × 高） 449 × 338 × 89 mm

重量 13 kg

IP 等级 IP20

可用通信协议 PROFINET 控制器、PROFINET 设备、PROFIsafe 控制器、PROFIsafe 设备、CC-Link IE MASTER、
CC-Link IE 设备、CC-Link-Safety MASTER**、CC-Links 安全设备 **、EtherCAT 设备，
EtherCAT 主站 **，EtherCAT FSoE 设备，EtherCATFSoE 主站 **，以太网 /IP 适配器、
以太网 /IP 扫描器 **、EtherCAT Apapter**、CIP 安全适配器 **、CIP 安全卡扫描仪 **

** 即将推出

接口 内置 16DI/8DO

缆线至示教器的长度 5m

示教器

屏幕 8 寸彩色触摸屏

分辨率 1024 × 768

防护等级 IP65

重量 1.2 kg
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Position 
in the 
figure

Position at intersection 
point of Axis 4/5/6(mm) Angle(degrees)

X Y Z Axis2 Axis3 Axis4 Axis5
Pos0 925 68.2 1155 0 0 0 0
Pos1 150.2 68.2 1888.1 0 -79.4 257.5 33.7
Pos2 1673.1 68.2 364.8 90 -79.4 257.5 33.7
Pos3 149.8 68.2 -1158.1 180 -79.4 257.5 33.7
Pos4 -1373.1 68.2 365.2 -90 -79.4 257.5 33.7
Pos5 -663.1 68.2 -334.8 180 10.6 257.5 33.7
Pos6 -175.3 68.2 400.1 180 77 257.5 33.7
Pos7 963.1 68.2 -345.2 180 -169.4 257.5 33.7
Pos8 310.9 68.2 452.0 180 -248 257.5 33.7
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Position 
in the 
figure

Position at intersection point 
of Axis 4/5/6(mm) Angle(degrees)

X Y Z Axis2 Axis3 Axis4 Axis5
Pos0 795 64.3 1095 0 0 0 0
Pos1 145.8 64.3 1700.9 0 -103 101 33.7
Pos2 1485.9 64.3 369.2 90 -103 101 33.7
Pos3 154.2 64.3 -970.9 180 -103 101 33.7
Pos4 -1185.9 64.3 360.8 -90 -103 101 33.7
Pos5 -535.9 64.3 -289.2 180 -13 101 33.7
Pos6 109.9 64.3 399.7 180 74 101 33.7
Pos7 835.8 64.3 -280.8 180 -193 101 33.7
Pos8 539.9 64.3 279.2 180 -248 101 33.7
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性能 PoWa 13 PoWa 10

性能（基于 ISO 9283 标准）

重复定位精度，RP 0.03 mm

重复路径精度，RT 0.1 mm

最大 TCP 速度 5.8 m/s（额定有效负载），8.3 m/s（1 kg 有效负载） 5.8 m/s（额定有效负载），7.8 m/s（1 kg 有效负载）

循环时间（400-900-400） 1.91 s（额定有效负载），1.13 s（1 kg 有效负载） 2.29 s（额定有效负载），1.42 s（1 kg 有效负载）

物理特性和运动

机器人底座尺寸 184 × 184 mm 184 × 184 mm

机器人重量 41 kg 42 kg

工作范围

1 轴（旋转轴） ±360°

2 轴（大臂俯仰轴） ±180°

3 轴（小臂俯仰轴） -248° ~+74° -248° ~+77°

4 轴（腕部转动轴） ±360°

5 轴（腕部弯曲轴） ±180°（默认配置）
±270° （最大可配置）***

6 轴（末端旋转轴） ±400°

最大轴速（° /s）

1 轴（旋转轴） 230

2 轴（大臂俯仰轴） 230

3 轴（小臂俯仰轴） 230

4 轴（腕部转动轴） 300

5 轴（腕部弯曲轴） 300

6 轴（末端旋转轴） 300

*** 通过软件配置


