
Das Referenz-System dient zur Prüfung des Roboters, 
bezogen auf Prüf- und Referenz-Spitzen, die sta� onär, auf 
externen Achsen, an Vorrichtun-gen oder auf der Achse 6 
kooperie-render Roboter mon� ert sind.

Die Referenz-Spitze am Roboter-fl ansch hat einen ein-
deu� gen TCP defi niert: [X; Y; Z; A; B; C] = [0; 0; 100; 0; 0; 0] 

Der TCP wird für die Prüfung und/oder Vermessung in der 
Roboter-steuerung manuell eingetragen und als Referenz-
TCP abgelegt und gespeichert.

Somit ist eine exakte Kalibrierung und redproduzierbare 
Prüfung von externen Achsen und kooperierenden 
Robotern möglich. 

Mit nur vier verschiedenen Flansch-pla� en kann das System 
für mehr als 100 verschiedene Robotertypen bzw. 
-varianten genutzt werden.
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Die im vorliegenden Datenbla�  abgebildeten Darstellungen, Diagramme und technischen Informa� onen über die Beschaff en-heit 
der Produkte sind unverbindlich und stellen keine Zusicherung von Eigenscha� en dar. Die Daten dienen lediglich Informa� ons-
zwecken – technische und op� sche Änderungen vorbehalten. Technische Daten der Produktspezifi ka� on können im Verbund 
eines Gesamtsystems durch aufgabenspezifi sche und/oder konzep� onelle Rahmenbedingungen abweichen. Die für den 
Umfang unserer Lieferungen und Leistungen zugesicherten Eigenscha� en sowie die im Rahmen der Produktha� ung maß-
geblichen Informa� onen entnehmen Sie bi� e den entsprechenden Produkt-Dokumenta� onen.
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FANUC
ARC Mate 100iC / 6L 1 A außen 4 x M4 x 20 3,0 Rot
ARC Mate 100iC / 10S 1 A außen 4 x M4 x 20 3,0 Rot
ARC Mate 0iB 1 A außen 4 x M4 x 20 3,0 Rot
ARC Mate 100iC / 12 1 A außen 4 x M4 x 20 3,0 Rot
ARC Mate 100iC / 12S 1 A außen 4 x M4 x 20 3,0 Rot
ARC Mate 100iC / 7L 1 A außen 4 x M4 x 20 3,0 Rot
ARC Mate 100iCe 1 A außen 4 x M4 x 20 3,0 Rot
ARC Mate 100iCe / 6L 1 A außen 4 x M4 x 20 3,0 Rot
ARC Mate 120iC / 12L 1 A außen 4 x M4 x 20 3,0 Rot

KUKA 
KR 5 arc 1 A innen 4 x M6 x 20 10 Gelb
KR 6-2 1 A innen 4 x M6 x 20 10 Gelb
KR 16 L6-2 1 A innen 4 x M6 x 20 10 Gelb
KR 5-2 arc HW 2 A außen 3 x M4 x 20 3,0 Rot
KR 16 arc HW 2 B außen 3 x M5 x 20 5,9 Grün
KR 16 L8 arc HW 2 B außen 3 x M5 x 20 5,9 Grün
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ABB
IRB 140 und 140T 1 A innen 4 x M6 x 20 10 Gelb
IRB 1600-6/1.2 & 10/1.2 1 A innen 4 x M6 x 20 10 Gelb
IRB 1600-6/1.45 & 
10/1.45

1 A innen 4 x M6 x 20 10 Gelb

IRB 2600-12/1.65 2 A innen 3 x M6 x 20 10 Gelb
IRB 2600-12/1.85 2 A innen 3 x M6 x 20 10 Gelb
IRB 2600ID-8/2.00 3 A außen 3 x M8 x 20 25 Blau
IRB 2600ID-15/1.85 3 A außen 3 x M8 x 20 25 Blau
IRB 1600 ID 3 A innen  4 x M6 x 20 10 Gelb
IRB 6640-180/2.55 4 A beides 6 x M12 x 20 85 Rosa

Nr. Einheit 1 2 3 4
Masse der 
Adapterfl ansche [kg] 0,69 1,02 1,54 6,92

Durchmesser der 
Adapterfl ansche [mm] 75 85 110 210

Höhe der 
Adapterfl ansche [mm] 30 30 30 30

Bezeichnung Einheit Referenzspitze Messspitze
Masse der 
Spitzen [kg] 0,23 0,26

Durchmesser 
der Spitzen [mm] 55 55

Höhe der 
Spitzen [mm] 75 75

Technische Daten Komponenten

Beispieltabelle Komponenten
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Flansch Nr. 1 bis Nr. 4:
Seite A links und Seite B rechts, welche jeweils auf dem Roboterfl ansch aufl iegt

Montage der Spitze auf dem Flansch und 
an der Achse 6

1 2

3 4


