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Ipari robotok

Folyamatos kivalé mindség
Preciz vezérlés

Csukloskaru robotok / SCARA robotok /

Nagyteljesitmény vezérlok / Szimulacié /



MELFA ipari robotok

Teljesitmény a részletekben

Robotok 1,65 €/
ora koltségtol

Arobotok hasznalati idejét figyelembe véve, ami
atlagosan 6-7 évet jelent a kiilonb6z6 alkalmaza-
sokban, a Mitsubishi Electric robotok meglepden
alacsony, akér 1,65 €/6ra koltséggel tizemeltet-
heték mind a beszerzést, mind az lizemeltetési
koltségeket figyelembe véve.

Sokoldalusag

1978 6ta tébb mint 30 000 alkalmazasban, a leg-
kiilonbozébb felhasznalasi terlileten dolgoznak
kisméretl Mitsubishi Electric robotok a hét min-
den napjan, napi 24 éraban.

Innovativ design

A kimagaslé teljesitmény( Mitsubishi Electric
robotok a piacvezeté technoldgidkat részletei-
ben atgondolt kivitellel egyesitik. Igy csékkentik
példaul a robotkarokban vezetett pneumatikus
tomlok és jelvezetékek a megfogdk és érzékel6k
csatlakoztatdsakor felmerild kiadasokat és kolt-
ségeket, tovabba novelik az izembiztonsagot.

Zart hdz és IP54-es védettség
a tokéletes védelem és
higiénia érdekében

Mitsubishi Electric
szervomotorok
maximalis teljesitmény
és sebesség eléréséhez

+0,005 mm ismétlési

0,28 mp-es ciklusidejével
precizios belltetési
munkalatokhoz idedlis.

/

pontossagaval és mindodssze

A belll vezetett kdbeleknek
és pneumatikus cséveknek
koszonhetden a robot nem
akadhat bele a kdrnyezetébe.

Lrses

Vildgelsd kettéskaros SCARA
robotok paralelogramma-
felépitéssel, a legnagyobb
pontossageért.
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MELFA ipari robotok

Egyszerti
programozhatdsag
Az intelligens fém szerkezet P ) . .
& 3 kétkaros kialakitas Egy r}ag){teI’JeﬂFme”n?/u r“obot termekcsa!{adhoz
kilondsen nagy merevséget kivalé teljesitményi és kdnnyen kezelhet6 prog-
és pontossagot kolcsonoz ramozoi felllet is tartozik. A RT Toolbox2 progra-
a robotoknak. mozdbi és a MELFA Works szimulacios szoftverrel
A csukldskaros robotok a Mitsubishi Electric személyre szabott szoftver-
valamennyi megfogokeze eszkdzoket kinal az On robotjahoz.
medgfelel az SO 9409-1
szabvéanynak.

Kompakt és gazdasagos

A kompakt felépités és a kiemelkedé minéség-
gel pérosuld 99,9 %-os rendelkezésre allas olyan
elvarasok, amelyek minden alkalmazésban a leg-
fontosabb helyen allnak.

A preciziés hullamhajtomivek Haldézati |ehet65égek
maximalis ismetlési
pontossagot biztosftanak. Az olyan hélézati csatlakozasi lehetségekkel,

mint az Ethernet, Profibus, Profinet, DeviceNet™
. és a CC-Link, a Mitsubishi Electric vezérléeszko-
Kulonlegesen kompakt szerkezet z6k kdnnyedén rendszerbe integrélhatok, hoz-

a korlatozott telepitési helyekre és tf (Ao
a legkisebb, zart munkaterekhez. zaférést biztositva ezzel a felhasznald szamara
a folyamat minden Iépéséhez.



Pontossag

Pontossag és rugalmassag

Gyodgyszeripar

A moduldris vezérlési koncepcio és a gydgy-
szeripari tanusitvanyok idedlis eszk6zzé
teszi a MELFA robotokat az élettudomanyos
felhaszndlasok szamdra. Az integralt adatba-
zis-kapcsolat és az atfogo kezelési koncep-
ciok modularis és flexibilis alkalmazasokat
tesznek lehetévé minden olyan tertleten,
ahol fontos a kivalé minéség és a gyartasi
adatok visszakereshet6sége.

Elelmiszerek és
élvezeti cikkek

A MELFA robotok a jovében is garantaljak
az egyre szigorubb higiéniai kdvetelmé-
nyek és a szélesed6 termékpalettanak valod
megfelelést, illetve a termelési folyamatok
visszakereshetdségét.

A MELFA robotok innovativ részletei és
szigoru irdnyelvei megfelel6 minéségbiz-
tositast tesznek lehet6vé a nagy tisztasagu
alkalmazasokban is.

Autdipar

A pontos és kimagasléan rugalmas MELFA
robotok milyen olyan helyen alkalmazha-
tok, ahol fontosak a részetek, igy pl. komp-
lex alkatrészek tapintds mérésénél, miné-
ségbiztositdsanal és szerelésénél. A MELFA
robotok egész nap maximalis sebességgel
latjak el a feladatukat.




Csomagolas

A csucsteljesitmény és flexibilitas a MELFA
robotokndl magatol értetédé. Ugyanilyen
evidens az az egyszer(iség, ami a Mitsubishi
Electric automatizélasi komponenseinek (pl.
segédtengely, PLC-vezérlés vagy kezelSter-
minal) integrélasat, a kamerdk csatlakozta-
tasat és a szdllitészalagok szinkronizalasat
jellemzik. Ezekkel a funkcidkkal biztonsa-
gosan, gyorsan és folyamatosan végezhetk
csomagolasi feladatok.

Elektronika és
gépgyartas

A Mitsubishi Electric széles termékpalettat
kindl a miniattr alkatrészek mikroszerelésére
valé parhuzamos karos robotokbdl egészen
a teljesen tomitett csuklés karos roboto-
kig. Nincs olyan alkalmazas, amelyhez ne
lehetne MELFA robotot vélasztani. Legyen
sz6 tisztatérrél vagy szennyezett, olajos
és poros kornyezetrél, termékpalettdnkon

mindig megtaldlja az adott alkalmazéshoz
megfelel6 robotot.

Képzés

Tanulas a gyakorlati alkalmazasbdl - ez egy
olyan cél, amelyeket a kompakt és konnyU
MELFA robotokkal mar a betanitasi izem
sordn megvalésithato. Az egyszerd progra-
mozhatdsag, a szimulacids lehetdségek és
adidaktika teriiletén nagy tapasztalatokkal
rendelkez6 partnerség jelentésen megkony-
nyitik a kezdélépéseket a robotika terén.

Korlatok nélkul - szabvanyos valos ideju
interfészeik révén a MELFA robotok az egye-
temi kutatdsi projektekhez is megadnak
minden lehetdéséget az egyszer( progra-
mozhatésaghoz és emiatt a manipulétor-
ként torténd hasznalathoz.

Rugalmassag




Mszaki jellemzék

Technoldgia a részletekben

Nagyobb biztonsag

A valamennyi robotra egyforman érvényes
DIN ISO 10218 szerinti biztonsagi szabvany
megbizhato és biztonsdgos miikodést sza-
vatol minden alkalmazéasban. A Mitsubishi
Electric biztonsagi berendezésekkel béviilé
termékpalettdja tamogatja a robotok egysé-
ges biztonsagi koncepcidba torténd integ-
ralasat. Az elére definialt példaprogramok-
kal gyorsan és hatékonyan épithet6k még
komplex rendszerek is.

Szenzorvezérelt
robotok képfeldolgozasi
funkcioval

A Mitsubishi Electric ipari robotjai a robot-
vezérlések Ethernet vagy RS232 portjan
keresztll a targyfelismerés tetszéleges
kamerarendszeréhez csatlakoztathatok.
Ezzel a megoldassal pozicidhelyes médon
észlelhetdk allé és mozgé munkadarabok.

A szenzorvezérelt robotok sokoldaltan
hasznélhatdk a gyartdsautomatizalasban. Ez
az alkatrészek 0sszeszerelését6l a minéség-
ellen6rzésen és a munkadarabok utélagos
megmunkalasan at egészen a szallitoszala-
gokon haladé targyak helyzetének megha-
tarozasaig és elvételéig terjedhet.

F-Q sorozat - minden
PLC funkcio a robotban

Mivel egy robotot soha nem 6nalléan hasz-
nalnak, fontos, hogy a rendszert minél egy-
szerlbben lehessen beilleszteni a munka-
kornyezetébe, garantalva a mozgasvezérld
rendszerekkel, az operator terminalokkal
és mas rendszerekkel folytatott kommuni-
kaciot. A Mitsubishi Electric iQ Platform az
automatizalsi technikédban elséként ideé-
lis alapot kindl a moduldris robot CPU-kkal
ahhoz, hogy egy PLC teljes funkciokészlete
a robotvezérlésbe keriljon.




Mdszaki jellemz&k

Egyszerti integral-
hatésag komplex
alkalmazasokba

Egyetlen kdbellel akar nyolc tovabbi segédten-
gely is csatlakoztathato kdzvetlendil a robot-
vezérléshez. Ezek kozil két tengely kiegészitd
interpoldlé tengelyként, pl. a robot hetedik
vagy nyolcadik tengelyeként hasznalhat6. Mas
rendszerekkel sszehasonlitva a rendszer egye-
disége abban rejlik, hogy az 6sszes tovabbi
csatlakoztatott tengely a robottal megegyezé
modon, ugyanazzal a Teach-Box egységgel
vagy RT Toolbox2 standard szoftverrel progra-
mozhato. A szoftver, a képzés és a programozas
igy semmilyen jarulékos kéltséget nem jelent.

Hatékony feliigyeleti és
karbantartasi funkciok

A sajat gyartasu GOT kezelSterminalra tor-
ténd kozvetlen Ethernet-es csatlakozas gyari-

e

lag szdmos felligyeleti, vezérlési és karbantar- S A4
tasi funkciét biztosit a robothoz. A betanitott “ i 2,
. . Lo 4 =l = =)
pontok korrekcidja, a biztonsagi mentési és i :;-’J =
visszaallitasi funkcio, a gyartsi adatok bevi- e

tele vagy a folyamatviélasztés és -vezérlés
csak néhdny példa azokra a lehetéségekre,
amelyek a Mitsubishi Electric kezel6termi-
nal és a MELFA robotok egylittes hasznalata
kindl.

Nyil kommunikacié
szamitogépre torténd
csatlakoztatashoz

A gyartasi folyamatok egyszer( és gyors
valtasahoz a robotvezérlé a gyartas leal-
litdsa nélkil csatlakoztathaté egy MES
rendszerhez.

Ezen kivll barmilyen elmozduldshoz meg-
valdsithato a robot valds idejl vezérlése.
llyen médon flexibilis és komplex elmoz-
duldsok alakithatok ki pl. grafikus moédon,
szamitogép haszndlataval.




Szoftver ipari robotokhoz

Programozas és szimulacio

A nagy teljesitmény ipari robotok hason-
I6an nagy teljesitmény( szoftvert igényel-
nek. Emiatt egyre tobb automatizalassal
foglalkozo vallalat valasztja a Mitsubishi
Electric kényelmesen hasznalhatoé szoft-
verét: Legyen sz6 projektek [étrehozdsardl,
programozasrél vagy szimulaciordl, a fel-
adatok intuitiv médon megvaldsithatdk és
tokéletesen illeszkednek egymashoz. Az
eredmény: optimalis mozgasfolyamatok
minimalis telepitési és lizembe helyezési
id6é mellett.

B Programozas

Offline és online programozas szimulaciéval

B Szimulacié

3D-CAD importalas és akar 16 robot szimu-
ldlasa egyetlen projektben, segédtengelyek
csatlakoztatdsa és poziciok kdzvetlen beta-
nitdsa a szimuldciéban

B Paraméter

Paraméterstrukturak funkciék egyszert
paraméterezéséhez, az 6sszes paraméter
egyuttes attekintése, a modositott értékek
kiilonallé megjelenitésével

B Karbantartas

Teljes biztonsagi mentési és visszaallitasi
funkcid, valamint a karbantartasi id6kozok,
illetve gyartasi idok és ciklusok felligyelete

B Feliigyelet

Terhel6 aramok, poziciéértékek, valtozok
és mddosuld poziciok megjelenitése. Kap-
csolasi jelek, programfutas és hibanaplo
felligyelete

B Dokumentécié
A projekt teljes korli dokumentaldsa a meg-
valtozott paraméterek, a programkod és
a pozicioé kiadasaval

3D-s szimulacié a MELFA
Works segitségével

A SolidWorks rendszerhez valé MELFA Works
kiegészitdé eszkoz lehetévé teszi a robot
gyartorendszerben torténd szamitdgépes
szimulacidjat, és a munkadarab elmozdulasi
Utjait a robot pozicidadataiva alakitja.

A SolidWorks platform MELFA Works eszkdz-
zel valé kiegészitése kibdviti a szimulacids
funkciokat és Uj lehetéségeket nyit a szimu-
lacié terén.
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Mitsubishi Electric szimuldcidja kozvetlenil egy alkalmazasban

B A berendezés CAD adatai kozvetlendl
beolvashatok

B Megfogok kdzvetlen csatlakoztatasa
arobotra

Munkadarabok mozgatasa
Offline betanitas 3D-s kdrnyezetben

Robotprogramok létrehozasa

Utkozésvizsgalat a robot és
a berendezés kdzott

A kényelmesen
hasznalhato
kezel6terminal mobil
betanitashoz

Az R56TB egy kivalé teljesitmény operator
terminal, amellyel minden feladat kozvet-
lendl a robot mellél végezhetd el: a robot
vezérlésétol, a terhelések kijelzésén, illetve
a be- és kimenetek megjelenitésén at egé-
szen a komplett programok létrehozasdig
és a paraméterezésig. A sokféle funkcidonak
kdszonhetden a robotrendszer optimalisan
hasznalhatd, a beszabalyozas id6tartama
csokken.

Az integralt USB csatlakozénak héla az
adatcsere kényelmesen és mobil médon
végezhetd USB kulcs segitségével, illetve
komplett biztonsdgi mentés készithetd
a vezérlésrdl, amely azutan elmenthetd és
visszatolthetd.




Automatizalasi
megoldasok tarhaza

CNC vezérlék

. Robotok

Automatizalasi megoldasok

Mozgdsvezérlék és szervorendszerek

Frekvenciavélték

HMI és GOT
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Mikro PLC-k

EDM berendezések

A Mitsubishi Electric az automatikai berendezések széles skaldjat kindlja: PLC-ket, HMI-ket, CNC-ket és EDM berendezéseket.

Nevink

a megbizhatoésagot
fémijelzi

1870-es bevezetése 6ta mintegy 45 vélla-

lat vette fel a Mitsubishi nevet a pénziigy,
a kereskedelem és az ipar teriiletén.

A Mitsubishi markanév vilagszerte a kima-
gaslé mindség zéloga.

A Mitsubishi Electric Corporation tevékeny
szerepet vallal az tGrtechnolégia, a szallitas,
a félvezet6gyartas, az energiarendszerek,
a tavkozlés, az adatfeldolgozas, az audio-
vizudlis berendezések, a szérakoztatdelekt-
ronika, az épuletfelligyelet és az energia-
gazdalkodas, valamint az automatizalasi
rendszerek terén, vildgszerte 237 gyarral
és laboratériummal rendelkezik tobb mint
121 orszagban.

Moduléaris PLC-k

A Mitsubishi Electric automatizaldsi megol-
dasaiban ezért fenntartasok nélkil bizhat -
mi sajat tapasztalatainkbdl tudjuk, mennyire
fontos a megbizhatodsag, a hatékonység és
az egyszer( hasznalat az automatizélasban
és vezérlésben.

A Mitsubishi Electric a vilag vezeté vallalatai
kozé tartozik. Globalis forgalma 4 billié jen
(tdbb mint 40 milliard amerikai dollar), tobb
mint 100 000 embert foglalkoztat, rendelke-
zik a kimagaslo szinvonalu szolgéltatasok-
hoz és tdmogatashoz, valamint a mindségi
termékek el6allitdsdhoz sziikséges forrdsok-
kal és szemlélettel.



Global partner. Local friend.
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Robotok termékpalettdja

Miiszaki informaciok
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Tovabbi termékleirasok az ipari automatizalas teriiletérol

HMI termékcsalad
Kezel6terminalok, felligyeleti szoftverek, valamint tartozékok termékkataldgusa

Katal6gusok

MR termékcsalad

Szervoerdsiték és szervomotorok valamint mozgasvezérlék
és tartozékok termékkataldgusa

FX termékcsalad

Termékkataldgus a MELSEC FX termékcsaldd programozhat6 logikai
vezérl6ihez és tartozékaihoz

Q/L termékcsalad

Az éltaldnos célu MELSEC PLC sorozatok programozhato logikai vezérldinek és tartozéka-
inak termékkatalogusa

FR termékcsalad
Frekvenciavaltok és tartozékok termékkataldgusa

LVS termékcsalad

Kisfesziiltségl kapcsoldberendezések, magneskapcsolok
és megszakitok termékkatalégusa

Automatizalasi kézikonyv
Osszefoglalé az 6sszes Mitsubishi automatizalasi termékrél, példaul frekvenciavaltokrol,
szervo és mozgasvezérld rendszerekrdl, robotokrodl stb.

Tovabbi informacidk
Jelen termékkataldgus a Mitsubishi MELFA robotok RV-F, RV-FH, RH-SDH és RP-ADH termékcsaladjainak tagjairdl nyujt attekintés. Ameny-

nyiben nem talalja meg a katalégusban a keresett informacidt, szamos egyéb maddja van annak, hogyan tudhat meg tovabbi részleteket
a konfiguraciérdél, a muiszaki adatokrol, az arakrol és a termékek hozzaférhetéségérdl.

Mdszaki kérdésekkel kapcsolatban tekintse meg weboldalunkat: https://hu3a.mitsubishielectric.com.

Weboldalunkon egyszertien és gyorsan hozzaférhet tovabbi miszaki adatokhoz, valamint tovabbi részleteket tudhat meg termékeinkrdl
és szolgaltatasainkrol. A kézikonyvek és kataldgusok tobb nyelven hozzaférhetdk és ingyenesen letoltheték.

Muszaki kérdésekkel, a konfiguracioval, az arakkal és a termékek hozzéférhetéségével kapcsolatban vegye fel a kapcsolatot disztributora-
inkkal és partnereinkkel.

A Mitsubishi Electric partnerei és disztributorai 6rommel vélaszoljak meg mdszaki kérdéseiket, és segitenek a konfiguracié dsszeallitdsdban.
A Mitsubishi Electric partnereinek listajat megtalalja ennek a katalégusnak a hatoldalan, vagy weboldalunkon a,kapcsolat” meniipont alatt.

Néhany sz6 a termékkatalogusrol

beszereléséhez és lizemeltetéséhez az adott késziilék kézikonyvében talalhato informécidkat is figyelembe kell venni. Gy6z6djon meg
arrél, hogy valamennyi rendszer, amelyet a jelen katalégusban szereplé termékekbdl allit 6ssze, tokételesen megfelel az On céljainak,
kielégiti a kovetelményeket, és megfelel a termék kézikonyvében szerepld konfiguracios szabalyoknak.

A valtoztatas jogat kiilon értesités nélkil fenntartjuk. Valamennyi marka bejegyzett.
© Mitsubishi Electric Europe B.V., Factory Automation - European Business Group

A Mitsubishi Electric Europe B.V. jelen katalogusban megnevezett és bemutatott termékei nem szerepelnek a kettos
felhasznalasu termékek és technolégia kivitelére vonatkozé6 kozosségi ellenérzési rendszerben.

) A MITSUBISHI ELECTRIC
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A robotok attekintése

A robotok attekintése

Termékpaletta

A nagy modellvalaszték egyszerlivé teszi a robot kivalasztasat

Hogy megfeleljen napjaink kiilonle-

ges és szertedgazd kdvetelményeinek,

a Mitsubishi Electric robotok széles termék-
valasztékat kindlja.

Az erd, a gyorsasag és a kompakt kivitel
magatol értetédoé a Mitsubishi Electric
robotjainal.

Ehhez a termékpalettan univerzalis
hasznalhat6sagu, 6 tengelyes, 2-20 kg
teherbirdsu csuklds karos robotokat, illetve
kifejezetten szerelési és palettazasi felada-
tokhoz valé 4 tengelyes, 3-20 kg teherbi-
rasu SCARA-robotokat egyarant talalunk.

Kilonleges megoldést jelentenek az egye-
duldllo, paralelogramma-mechanizmussal
mUkoddd, 1-5 kg teherbirdsu precizids
robotok mikromozgatasi feladatokhoz,
valamint a mennyezetre fliggeszthetd,
flexibilis, nagy sebességl SCARA-robotok.

Csukléskaru robotok (RV)
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Vo S =
; ol C g
ok =) ) s )
-H‘"\ a-- - A -

Modell RV-2F(B) RV-4FLM RV-7FM RV-7FLM RV-7FLLM
Szabadsagfokok 6 6 6 6 6

Hasznos terhelés kg 2 4 7 7 7

Fogdperem kinyilasa mm 504 649 713 908 1503

Vedettsé Standard 1P30 IP67 P67 1P67 P67

: Tisztatér — (Opciondlisan 3-as IS0 osztaly) ~ (Opciondlisan 3-as IS0 osztdly) ~ (Opciondlisan 3-as IS0 osztély)  (Opcionalisan 3-as 150 osztély)
Robotvezérlés CR750-D/CR750-Q + Q172DRCPU
SCARA robotok (RH/RP)
J - -! { ‘.
- ‘,r |
& 1]
hE )
1
R - = =
s
p - |

Modell RP-1ADH RP-3ADH RP-5ADH RH-3FHR
Szabadsagfokok 4 4 4 4

Hasznos terhelés kg 1 3 5 3

Fogdperem kinytildsa mm 150x105 (DIN A6 szerint) 210x148 (DIN A5 szerint) 297x210 (DIN A4 szerint) 350

L Standard 1P30 1P30 IP30 1P20 (IP65 opcid)
Védettség o L )
Tisztatér — — — (Opcionalisan 5-as 150 osztly)

Robotvezérlés CR1DA CR750-D/CR750-Q + Q172DRCPU

4 A MITSUBISHI ELECTRIC



A robotok attekintése

A robotok attekintése

RV-13FM RV-13FLM RV-20FM
6 6 6
13 13 20
1094 1388 1094
1P67 P67 1P67

(Opciondlisan 3-as IS0 osztély)  (Opciondlisan 3-as ISO osztaly)  (Opciondlisan 3-as SO osztly)

CR750-D/CR750-Q + Q172DRCPU

= =
RH-3FH5515 RH-6FH5520 RH-12FH8535 RH-20FH10035
4 4 4 4
3 6 12 20
550 550 850 1000
P20 IP54 (IP65 opci) IP54 (IP65 opcio) IP54 (IP65 opcio)

(Opciondlisan 3-as IS0 osztély)  (Opciondlisan 3-as IS0 osztély)  (Opciondlisan 3-as 150 osztaly)  (Opcionalisan 3-as IS0 osztaly)

CR750-D/CR750-Q +Q172DRCPU

A MITSUBISHI ELECTRIC 5



Kiilonleges funkciok H

Kiilonleges funkciok

H Rovidebb iitemid6k

Pontosabb vezérlés

A kivalé teljesitményl Mitsubishi Electric szervomotoroknak
és a Mitsubishi Electric altal fejlesztett egyediilallo vezérlési
technolégianak hala ezek a robotok képesek a legnagyobb
sebességre kategoridjukban.

® A nagy sebességekkel parosulé nagy nyomatékok rovid
gyorsulasi/fékezéi id6ket tesznek lehetévé

® Rovidebb poziciondlasi id6k a nagyobb kihozatal
érdekében

® Tokéletesitett folyamatos lizem

B Kényelmes szerszamozas

A megfogod-huzalozas és a jelkabelek

elvezetése beliil

® Belill vezetett kabelek és tomlék

® A kornyezd berendezések nem akadhatnak a kdbelekbe
® Kisebb a veszélye a kabelek kihtizdsanak

Rugalmassag az Ethernet kabel belsé
csatlakozéinak hala

Bels6 huzalozas képalkotoé rendszer csatlakoztatasahoz
el6készitve.

©® Megfogo: 8 bemenetek/8 kimenetek

® Ethernet kabel képalkoté rendszerhez

® A képalkoto rendszer csatlakoztatasa a kdbelre a szerszam
huzalozésahoz

® Tovabbi vezetékek a képalkoto rendszerek vagy mas
szenzorok vezérléséhez

Forgatényomaték Novelt
forgatonyomaték

Uj generaci6s
motor

Korabbi

generaciés motor Nagyobb
sebesség

Fordulatszam [f/perc]

A kabelek és tomlék
a robotkar belsejében
haladnak a megfogé
csatlakozépereméig

Beltilre szerelt
magnesszelepek

A megfog6hoz vagy
a manipuldtorhoz

Az Ethernet hatulrol csatla-
koztathaté a torzsre

H A felszerelési tartomany maximalis kihasznalasa

Bovitett elfordulasi tartomany
® Nagyobb flexibilitas a robotrendszer tervezésekor

©® A munkavégzési tartomany hatékonyabb kihasznaldsa
annak teljes terjedelmében

® A rovidebb elmozdulasi utak lerévidithetik az Gtemiddket

A J1 tengely kibdvitett elforduldsi tartomanya jobb hozzaférést enged a robot hatoldaldhoz.

Sokoldaluséag a rugalmassag révén Hozzéférés a hatoldalhoz az RV-4F tipusnal

A MITSUBISHI ELECTRIC



Kiilonleges funkciok

B Méginkabb felhasznalobarat miikodés

Egyszerii automatikus lizem Teaching Box hasznalataval

® A vezérléegység kezeldfellletével megegyezé funkcidk

® Tetszés szerint konfigurdlhaté monitorkijelzék a kilonalld
tesztlizemhez

® Vezérlés R32TB és R56TB Teaching Box készulékekkel

Vezérléskijelz6 (RS6TB)

Lehet6vé teszi a szervomotorok automatikus be- és kikapcsolasat, az inditast és a kikapcsolast,
az alaphelyzetbe allitast, a programvalasztast és mas funkciokat.

GOT funkciok mentése/visszaallitasa
(a GT14, GT15 és GT16 tamogatja)

A robot GOT kezel6terminalon taladlhaté adatai
CF-memdriakartyara vagy USB-kulcsra menthetdk és késébb
onnan visszaallithatok. A kdzvetlen Ethernet-kapcsolatnak

héla ehhez nincs sziikség szamitdgépre. memoria-
kartya

B Ok OL by St
o o o E

Visszadllitas

® Az elemek lemeriilése/meghibasodasa, illetve a robot
hibas mlkodtetése nem okoz adatvesztést.

® Az adatok rendszeres id6kozonkénti karbantartasi mun-
kalatok utan vagy varatlan hiba esetén elmentheték. Ez
jelentésen megkonnyiti a karbantartast.

M Novelt pontossag

Gravitacios korrekcio

ko

® Kompenzalja a robotkar gravitacids eré miatti eltéréseit.

40 L,
Korrekcio

® Novelt palettazasi pontossag
® Novelt poziciondldsi pontossag

Gravitécios
korrekcié

A szerszamhossz egyszeriibb beallitasa

A szerszamadatok szerszam-koordinatarendszerhez vald 7

beallitdsa a szerszam felszerelése utan, harom-nyolc
>
Szerszamhossz

egyforma betanitott pozicié hasznalataval torténhet meg.
® Megakadélyozza a szerszamt(irések miatti hibakat
® Fokozott pontossag

® |d6t takarit meg azzal, hogy sziikségtelenné teszi a szer- el
s7Am Utanmeérését Bedllitas harom-nyolc
betanitott pozicié alapjan

S MITSUBISHI ELECTRIC 7



Kiilonleges funkciok

M lllesztés az lizemhez

Tengelyek szabalyozott rugalmassaga

Behelyezési irany vagy normalis elmozdulasi irany

A funkcio csokkenti a robotkar szabalyozasi erejét, igy a kar

. . o o Meréleges feliilet
pontosabban kovetheti a kiils6 eréket.

. P e . Szerszém-koordinatarendszer
® Ehhez nincs szlikség specialis megfogora vagy szenzorokra

® Alacsonyabb szerszamkoltségek Megfogo
® Rovidebb allasidok

Befogtokmany

B Utkozésfeliigyel6 funkcié (csak a Q sorozat vezérléegységeinél)

A rendszer még azel6tt ledllitja a robotot, hogy uitkdzés

torténhetne. Ez az iQ Platform esetében alapfunkcionak

szamité gyors pozicidellenbrzés révén lehetséges.

® A robotok a legsziikebb helyen is egyutt tudnak miikodni
anélkil, hogy egymasnak ttkéznének

® Ezzel megtakarithato az titk6zés utani helyreallitashoz
szilkséges draga munkaido.

® Mar az RT Toolbox2 szimuldciéjaban is megjelenithetd

Mas robotokkal valé potencialis
tkozések elkeriilése

B Osszehangolt vezérlés (csak a Q sorozat vezérlegységeinél)

Lehetdvé teszi tobb robot 6sszehangolt vezérlését a robotok
kozotti CPU-kapcsolat révén.

® Egyszerlen kezelhetd az el6re definialt standard funkci-
okkal

® Lehetévé teszi nagy és nehéz munkadarabok mozgatasat
kisebb robotokkal

® A programozas az ismert médon, standard utasitdsokkal
torténik

A megfogdk egymashoz képesti relativ pozicioi
a telepités teljes idején véltozatlanok maradnak.

8 A MITSUBISHI ELECTRIC



Kiilonleges funkciok

7 e 7

B Csatlakozas periférias késziilékekhez

Halozat képalkoté rendszer szamara
A robot és a kamera egyszerlien egymashoz kalibralhato
a képalkoto rendszer eszkozeivel.

® A robot és a kamera egyszer csatlakoztatasa Ethernet
hélézaton keresztiil

® A képalkoto rendszer parancsai felhasznalhatok a robot-
programban, ami egyszer( vezérelhetéséget garantal

® Rovidebb litemidék
® Kisebb rendszerkoltségek

Széllitészalag nyomkoveté

Széllitasi, beallitasi, telepitési és mas feladatok hajthatok
végre a széllitdszalag megallitasa nélkil, mikdzben a robot
a munkadarabot koveti.

® Alkatrészek nagyobb kihozatala
® Programok kényelmes létrehozasa (MELFA BASIC IV/V) Képalkoto rendszer
® Nincs szlikség pozicionald készulékre

@

Koédolo

70 Széllitoszalag

15 %-kal n6é
a termelékenység

Tobb (legfeljebb 2) szallitészalaggal hasznélhato.

Vezérlés a segédtengelyt

A rendszerkonfiguracional lineéris tengelyek és korasztalok,
valamint a felhasznalé altal definiélt és a robottdl kiilonalld
gépek (pl. berakdallomas és pozicionald készilékek)
egyarant csatlakoztathatok

® A vezérlbegység akar 8 segédtengelyt is képes vezérelni.
® Kiegé szit6 mozgasvezérlé egység nem sziikséges.

® Plug-and-play kompatibilitds az MR-J4-B, MR-J3-BS
MELSERVO er6sitokkel

® Két tengely mozgathato a robottal parhuzamosan

® Mivel standard parancsok hasznalhatdk, nincs sziikség R

speciélis programozasi ismeretekre Akdr 2 tengelyig

Segédtengelyek
Szimultan vezérlés

Akdr 3 tengelyig Akdr 3 tengelyig

[ a1 | [ ew2 | [ ep3 |

Kompatibilis az MR-J4-B és MR-J3-BS szervoerdsitével

S MITSUBISHI ELECTRIC 9



Kiilonleges funkciok H

Kiilonleges funkciok

H Biztonsagi berendezések

Nem csupdn a robot, a teljes rendszer kényelmesen ellathato

redundans (vészleadllité) biztonsagi aramkorokkel.

® Teljesiti az 1SO-10218-1 (2011) szabvany ipari robotokra
vonatkozd biztonsagi kdvetelményeit

® Megfelel az ISO13849-1 szabvany szerinti 3-as kategoria
d teljesitményszintjének (PL)

Az elmozdulasi t tartasa vészleallitas utan
A robot vészledllitas aktivaldsa utan is tartja a kijelolt
elmozdulasi utat.

® Csokken a kornyezd berendezésekkel valo Gtkozés
veszélye

Megjegyzés: Az elmozduldsi dt tartdsa aktivalt funkcié mellett sem garantdlhatd.
Avészledllitds aktivalasdnak idépontjatdl fiiggden az elmozdulsi tt eltérhet

Utkozésfelismerés

Az Utkozésfelismerés révén a robot betanitasi és automatikus

lzemben reagdl az litkozésekre. Ezzel csokken a robot és
a szerszam karosodasa.

® A munkadarab védelme a karosodasokkal szemben
® Rovidebb allasidok
® Kisebb karbantartasi koltségek

Jelsz6- és biztonsagi funkciok

Az olvasés- és irdsvédelem megakadélyozza a paraméterek
véletlen felilirasat, illetve a programok akaratlan
maédositasat. Az érzékeny adatok jelszavas védelemmel
lathatok el.

® A programok jelszavas védelemmel lathatdk el

® Az adatok Teaching Box késziilékkel és RT Toolbox2 szoft-

verrel torténd kijelzése és masoldsa kikapcsolhato
® A paraméterek irdsvédetté tehetdk

Teljesiti a szabvany kovetelményeit

® CE: Europai megfelel6ség

(eurdpai biztonsagi szabvanyok)

Teljesiti a 2004/108/EK elektromagneses 0sszeférhetéségre vonatkozd iranyelveinek

kovetelményeit. Teljesiti a 2006/42/EK gépekre vonatkozd irdnyelv kovetelményeit
® KCC: Korean Communications Commission

(Koreai Biztonsagi Tanusitvany)

Teljesiti az atdolgozott,Korea Radio Act” radidfrekvencia-torvény (58. cikkely

2. szakaszanak) kovetelményeit

— Kikapcsolaskor a rendszer
megtartja az elmozdulasi utat

Célpozicid

Kezd6pozicid

o
L

Vészledllitas

Védett és zarolt funkciok

Programok olvasdsa és irdsa

Programfiiggd Programok torlése és méasoldsa
Programok atnevezése és visszadllitdsa

Paraméterfiiggd Paraméterek irdsa

RT Toolbox2 Adatok mentése és visszadllitdsa

A Mitsubishi Electric tovabbi termékeket kinal olyan biztonsagi funkcidkkal, mint a modularis és kompakt programozhaté logikai vezérldk,
frekvenciavaltok vagy szervoerdsiték. Részletes informacidkat az Automation Book kiadvényban talal.

10
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Kiilonleges funkciok

M Kiilonleges funkciok GOT operator terminalokkal és az iQ Platform rendszerrel

Ko6z6s memoriabovités

Hatékony felligyeleti és karbantartasi funkciok GOT

(kijelz6egység) hasznélataval ember-gép interfészként (HMI).

® A robot Teaching Box hidnyaban a GOT-rdl is vezérelhet6

® A robot aktudlis pozicidadatai, hibalizenetek és mas
adatok kényelmesen megjelentheték a GOT egységen

® Csatlakozés egyetlen Ethernet kdbellel, és kdzvetlen
hozzéaférés a vezérléshez

® Osszesen 8192 be- és kimenet adatcseréje valésithato
meg az Ethernet csatlakozason keresztiil

Kozvetlen parancsvégrehajtas PLC-vel

A robotok kdzvetleniil a PLC muveleti programjaval
vezérelhetdk.

® A rendszer vezérlése egyetlen PLC-rél torténhet

® A rendszer specifikaciéi kozvetleniil a PLC-r6l modosit-
hatok

® Hibadiagnosztika kdzvetlen végrehajtdsa

® A korabban betanitott poziciok egyszer(i felvétele a PLC
program segitségével

® Nincs sziikség robotprogramral!

S MITSUBISHI ELECTRIC
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poziciok szaméra

| v o e [ENTEY N [Robot Manua| Menul

otal of Battary Evanance
Functions {Cparations [Conir:
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Troubie Shaoting . (Robot Arm)
Controler Setup Qrigin Satiing

Robot Arm Setup

Network vson senso
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Mendi az dram és a terhelési
tényezo kijelzéséhez

Miveleti program

>

Mendi a karbantartasi id6kézok
felligyeletéhez

Menii a kézikdnyv/
videdk megjelenitéséhez

Utasitas PLC + robot CPU
Célszam
Fix opcio
S it
-

Részletek

Uzem

Mozgas csukldinterpolaciéval
Mozgas linedris interpolaciéval

Fix tilvezérlés
Fix gyorsitasi/fékezési idd

A robot mozgésanak vezérlése

Fix sebesség
Szerszdmbedllitasok

Fix segédmozgds
Megfogd nyitdsa/zdrasa
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Miszaki adatok

B RV-2F(B) ipari robotok

W A
‘:\ ' o
~ }
™
A
.,
o
n%@ I 'n
N
RV-2F(B)

Jellemz6k/funkciok

Szabadségfokok (tengelyek szama)
Beépitési pozicio

Felépités

Meghajtas

Helyzetfelismerés médja

Torzs (j1)
Vall (j2)
Munkatartoméany Konyok (3) fok
Alkar forgds (j4)
Csukldhajlitas (j5)
Csukld forgas (j6)
Torzs (j1)
Vall (j2)
o . Konyak (j3)
Maximalis sebesség Alkar forgas (j4) fok/s
Csuklohajlitas (j5)
Csukld forgas (j6)
Max. sebesség mm/s
Hasznos terhelés NevI'e g8 kg
Maximum
Ismétlési pontossag mm
Kornyezeti hdmérséklet °C
Tomeg kg
Alkar forgds (j4)
Megengedhetd nyomaték Csukldhajlitas (j5) Nm
Csukld forgas (j6)
Alkar forgas (j4)
Megengedhetd tehetetlenség Csukldhajlitas (j5) kgm?
Csukld forgas (j6)
Fogdperem kinytildsa (a J5 tengely kozéppontjdhoz képest) mm
A szerszam elektromos vezetékei
A szerszam levegGtomlGi
Tapleveg6-nyomds MPa (bar)
Megfogé csatlakozékarima
Védettség
Robotvezérlés
Rendelési informaciok Cikkszdm
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Az RV-2F(B) csukléskaru robotok

A kompakt és kdnnyu RV-2F(B) robotok tokéletesen integralhatok

a kiildnb6z6 automatizaldsi rendszerekbe. Kiemelked6 elmozdu-
l&si képességével és nagy munkavégzési tartomanyaval ez a robot
optimdlis valasztas szUk helyekre, pl. szerelési, betoltési, palettazasi,
valogatasi és ragasztasi feladatokhoz. Mar az alapmodell is teljes
értékd vezérléegységgel vagy PLC-robotos kivitelben kaphaté az iQ
Platform rendszerbe illesztéshez.

Kiilonleges tulajdonsagok:

® Tomege minddssze 19 kg és rendkiviil kompakt kivitel(
® Maximalis rugalmassag

® Padldra, falra vagy mennyezetre szerelhetd

® [smétlési pontossag +0,02 mm

Specifikaciok

RV-2F-D1-516
6
Padléra, falra vagy mennyezetre szerelhetd
Fiiggéleges tobbesuklds tipus
ACszervo (aJ1, J4 és J6 tengely nem fékezett)
Abszolit kédado
480 (-240—+240)
240 (-120-+120)
160 (0—+160)
400 (-200-+200)
(
(

RV-2F-Q1-516 RV-2FB-D1-515 RV-2FB-Q1-515

ACszervo (valamennyi tengely fékezett)

240 (-120-+120)
720 (-360—+360)
300

150

300

450

450

720

4955

2

3

+0,02

0-40

19

417

417

2,45

0,18(0,27)
0,18(0,27)

0,04(0,1)

504

4 bemenet/4 kimenet
(04x4 (a talptdl az alkarig)
0,5£10% (510 %)
150 9409-1-31.5

IP30

(R750-D (R750-Q + Q172DRCPU

CR750-D (R750-Q +Q172DRCPU

255212 255214 255211 255213
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Méretek és mozgdstartoméany

RV-2F(B)

Munkavégzési tartomany
a P pontra vonatkoztatva

504.6 504.6

70 270

504.6

757

Felllnézet
ED (135

(40) 4-09

§ 5B _L
e ;4 4T <
g g .
I3
BEEAN
(160)
Oldalnézet Nézet x

Atmérék: mm
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Miszaki adatok

B RV-4FLM ipari robotok

RV-4FLM

Jellemz6k/funkciok

Szabadségfokok (tengelyek szama)
Beépitési pozicio

Felépités
Meghajtas
Helyzetfelismerés médja
Torzs (j1)
Vall (j2)
) Konyok (j3)
Munkatartomany Alkar forgés (j4) fok
Csukldhajlitas (j5)
Csukld forgas (j6)
Torzs (j1)
Vall (j2)
L . Konyak (j3)
Maximélis sebesség Alkar forgas (j4) fok/s
Csukldhajlitas (j5)
Csukld forgas (j6)
Max. sebesség mm/s
Hasznos terhelés Maximum
Ismétlési pontossag mm
Kornyezeti hémérséklet °C
Tomeg kg
Alkar forgds (j4)
Megengedhetd nyomaték Csukldhajlitas (j5) Nm
Csukld forgas (j6)
Alkar forgds (j4)
Megengedhetd tehetetlenség Csukldhajlitas (j5) kgm?
Csukld forgas (j6)
Fogdperem kinydlasa (a J5 tengely kozéppontjdhoz képest) mm
A szerszam elektromos vezetékei
A szerszam levegGtomlGi
Taplevegd-nyomds MPa (bar)
Megfogd csatlakozékarima
Védettség
Robotvezérlés
Rendelési informaciok Cikkszdm
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Az RV-4FLM csukléskaru robotok

Az RV-4F sorozat robotjait ugy fejlesztettiik ki, hogy kénnyen
integralhaték legyenek a meglévé munkacelldkba vagy az inno-
vativ és kompakt alkalmazasokba. Az olyan kiviteli jellemzék, mint
az integralt be- és kimenetek, kdzvetlen egytittmikodést tesznek
lehetévé szenzorokkal és beavatkozdkkal, és révidebb ciklusidé-
ket, valamint egyszer(ibb rendszerfelépitést eredményeznek. Az
Uj és innovativ konstrukcid maximalis flexibilitast garantal azaltal,
hogy a robot mozgastere kibdviil, emellett gyorsabban és rugal-
masabban képes dolgozni.

Kiilonleges tulajdonsagok:

® Karcsu kialakitas

® Védettség IP67

® Belil vezetett kdbelek és tomlék

® Hosszabb karbantartési id6kozok

® 4 kg-os névleges és maximalis teherbiras

Specifikaciok

RV-4FLM-D1-515
6

Padléra, falra vagy mennyezetre szerelhetd (a falra szerelhetdséget a J1 tengely korlatozza)
Fiiggéleges tobbcesuklds tipus

ACszervo (valamennyi tengely fékezett)

Abszolit kédadé

480 (+240)

240 (-120-+120)

RV-4FLM-Q1-515

(_
164 (-0—+164)

400 (+200)

240 (-120-+120)

720 (+360)

40

336

250

540

623

720

9048

4

+0,02

0-40

/

6,66

6,66

3,96

0,20

0,20

0,10

649

8 bemenet/8 kimenet

{36x2 a robot csatlakoztatésahoz (#4x8 az alkartdl a szerszamhoz)
0,54 (sziikség esetén tdinyomdsként)

1S0 9409-1-31.5

IP67 (opciondlisan tisztatéri kivitelben is)

(R750-D (R750-Q +Q172DRCPU

255268 255272
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Méretek és mozgdstartoméany

RV-4FLM

648.7 . 648.7
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<
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(200) Megfogé csatlakozokarima

1SO 9409-1-31.5

Atmérék: mm
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Miszaki adatok

B RV-7FM/7FLM/7FLLM ipari robotok

v 5 dle .'.Mr;w..elsa .
o=
RV-7FLM

Jellemz6k/funkciok

Az RV-7FM/7FLM/7FLLM csukléskart robotok

A 7 kg-os névleges maximalis teherbirdsui RV-7FM robot Uj mércét
allit fel a sebesség, a flexibilitas, az integralhatosag és az egysze-
rlen elsajatithaté programozas terén. Az optimalis munkatér meg-
vélasztasahoz a robotok 713 mm és 1503 mm kozott haromféle
hatésugarral kaphatok. Az Ethernet, az USB, a szallitészalag-kove-
tés, a kamera csatlakoztatasi lehet&ség, illetve a segédtengelyek
csatlakoztatasa mind része a MELFA-robotok standard szériafelsze-
reltségének.

Kiilonleges tulajdonsagok:
® Mindossze 0,32 s-os ciklusidé (RV-7FM) egy 12 hiivelykes ciklusra

® A J1 és J4 tengelyek elmozdulasi tartomanya drasztikusan nove-
kedett a nagyobb munkavégzési rugalmassag érdekében

® Belill vezetett kabelek
® Védettség IP67
® Akar 1503 mm-es hatésugar (RV-7FLLM)

Specifikaciok

RV-7FM-D1-515/
RV-7FM-Q1-515

RV-7FLM-D1-515/
RV-7FLM-Q1-515

Szabadsagfokok (tengelyek szdma)
Beépitési pozicio

Felépités
Meghajtés
Helyzetfelismerés modja
Torzs (j1)
Vall (j2)
Munkatartomany Konyak (3) fok
Alkar forgas (j4)
Csukldhajlitas (j5)
Csukld forgds (j6)
Torzs (j1)
Vall (j2)
. . Konyak (j3)
Maximalis sebesség Alkar forgas (j4) fok/s
Csukléhajlitas (j5)
Csukld forgas (j6)
Max. sebesség mm/s
Hasznos terhelés Maximum
Ismétlési pontossag mm
Kornyezeti hdmérséklet °C
Tomeg kg
Alkar forgas (j4)
Megengedhetd nyomaték Csukl6hajlitas (j5) Nm
Csukld forgas (j6)
Alkar forgas (j4)
Megengedhetd tehetetlenség Csukl6hajlitas (j5) kgm?
Csukld forgas (j6)
Fogdperem kinytildsa (a J5 tengely kozéppontjdhoz képest) mm

A szerszam elektromos vezetékei
A szerszam levegGtomlGi
Taplevegd-nyomds

Megfogé csatlakozékarima
Védettség

MPa (bar)

6

RV-7FLLM-D1-515
RV-7FLLM-Q1-515

6 (szuperhosszd karos)

Padléra, falra vagy mennyezetre szerelhetd (a falra szerelhetdséget a J1 tengely korlatozza)

Fiiggdleges tobbcsuklos tipus
ACszervo (valamennyi tengely fékezett)
Abszol(t kédadé

480 (+240)

240 (-115-+125) 240 (-110-+130)
156 (-0—+156) 162 (-0-+162)
400 (+200)

240 (-120-+120)

720 (+360)

360 288

401 321

450 360

337

450

720

11064 10977

7

+0,02

0-40

65 67

16,2

16,2

6,86

0,45

0,45

0,10

713 908

8 bemenet/8 kimenet

06x2 a robot csatlakoztatdsahoz (@4x8 az alkartdl a szerszamhoz)
0,54 (sziikség esetén tdinyomésként)

150 9409-1-31.5

IP67 (opcionalisan tisztatéri kivitelben is)

Robotvezérlés

Rendelési informaciok Cikkszam

16

CR750-D/CR750-Q +Q172DRCPU

255275/
255279

(R750-D/CR750-Q +Q172DRCPU

255276/
255280

380 (190)
240 (-90—+150)
167,5 (-10—+157,5)

234
164
219
375

15300
+0,06

130

1503

(R750-D/CR750-Q +Q172DRCPU

268460/
268462
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Méretek és mozgdstartoméany

RV-7FM 713.4 7134
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251 rima ISO 9409-1-31.5

907.7 907.7

RV-7FLM

gen
tP

1307.7

352.3

1025 1025

Megfogo csatlakozdka-
rima 1SO 9409-1-31.5

245.7

RV-7FLLM &

Jo65/
1474

1258

15023

150

974 1243

155

135

Megfogo csatlakozékarima
1SO 9409-1-31.5

Atmérék: mm
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Miszaki adatok

B RV-13FM/RV-13FLM/RV-20FM ipari robotok

‘ AMTSBSH % Az RV-13 és RV-20 nagy teljesitmény( robotokat kifejezetten
b — arra terveztik, hogy nehezebb terheket mozgassanak. Kompakt
. és karcsu karjuk nagyobb mozgdastartomanyt tesz lehetévé. Az
1 iQ Platform kompatibilis tipusok ttkozésfelligyel6 funkcidval van-
nak elldtva, amely megakadalyozza az egymas mellett dolgozé

n _ Az RV-13FM/RV-13FLM/RV-20FM csukléskaru robotok
_—

o

k)

0

£ -~ robotok 0sszelitkozését.

Kiilonleges tulajdonsagok:
® A torzstdl az alkarig belill vezetett kabelek és tomlék
@ Uj hajtémiivek a csendes és pontos pozicionalasért és mozgatasért
~ ® 20 kg-os maximalis teherbiras (RV-20FM)
® Alapkivitelben IP67-es védelmi osztaly

RV-20FM

Specifikaciok
Jellemz6k/funkciok RV-13FM-D1-515 RV-13FLM-D1-515 RV-20FM-D1-515
RV-13FM-Q1-515 RV-13FLM-Q1-515 RV-20FM-Q1-515
Szabadsagfokok (tengelyek szdma) 6
Beépitési pozicio Padléra, falra vagy mennyezetre szerelhetd (a falra szerelhetdséget a J1 tengely korlatozza)
Felépités Fiiggéleges tobbesuklés tipus
Meghajtés ACszervo (valamennyi tengely fékezett)
Helyzetfelismerés médja Abszol(t kédadé
Torzs (j1) 380 (£190)
Vall (j2) 240 (-90—+150)
AR Konydk (j3,) : fok 167,5 (-10-+157,5)
Alkar forgas (j4) 400 (+200)
Csukl6hajlitas (j5) 240 (-120-+120)
Csukld forgds (j6) 720 (+360)
Torzs (j1) 290 234 110
Vall (j2) 234 164 110
Maximélis sebesség Konyok ( 3,) = fok/s 312 219 110
Alkar forgds (j4) 375 124
Csukldhajlitas (j5) 375 125
Csukld forgas (j6) 720 360
Max. sebesség mm/s 10450 9700 4200
, Névleges 12 15
Hasznos terhelés Maximum kg 13 2
Ismétlési pontossag mm  £0,05
Kornyezeti hémérséklet °C 0-40
Tomeg kg 120 130 120
Alkar forgas (j4) 19,3 49,0
Megengedhetd nyomaték Csukldhajlitas (j5) Nm 193 49,0
Csukld forgas (j6) 1
Alkar forgas (j4) 0,47 1,40
Megengedhetd tehetetlenség Csukl6hajlitas (j5) kgm? 0,47 1,40
Csukld forgas (j6) 0,14
Fogdperem kinytildsa (a J5 tengely kozéppontjdhoz képest) mm 1094 1388 1094
A szerszam elektromos vezetékei 8 bemenet/8 kimenet
A szerszam levegGtomlGi Elsddleges: @ 6x2, masodlagos: @ 6x8
Tapleveg6-nyomés MPa (bar) 0,54 (sziikség esetén tdinyomésként)
Megfogd csatlakozokarima 150 9409-1-40
Védettség IP67 (opciondlisan tisztatéri kivitelben is)
Robotvezérlés (R750-D/CR750-Q + Q172DRCPU
Rendelési informaciok sz 268168 o e

18 A MITSUBISHI ELECTRIC



H RV-13FM/RV-13FLM/RV-20FM robotkarok

RV-13FM/20FM/13FLM |

Méretek és mozgdstartomany

P pont munkavégzési
tartomanya (negativ oldal)

#
=190°
97 A
°
P pont
—347 o =
300 X N \
i p= P port
\ I
. N N
B N -
X i
C \}%F
& o 3
& 0| P pont munRayégzés
y | tartomanya
£ (pozitiv oldal)
L~ & +190°
684 280 834
o 250
150 & 155
2-68H7 100 4-¢14
/Rz25
g
0
4 Lld
I
Atmérék: mm
Robotsorozat A B C D E F G H J K
RV-13FM/20FM 550 R964 R280 410 R554 1004 1191 1414 R410 R1094
RV-13FLM 690 R1258 R328 565 R693 N4 1416 1708 R458 R1388
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Miszaki adatok

l RP-1ADH, RP-3ADH és RP-5ADH ipari robotok

\ |
'

Jellemz6k/funkciok
Szabadségfokok (tengelyek szama)
Beépitési pozicio

Meghajtés

Helyzetfelismerés modja

Fék

Hasznos terhelés

Munkatartomdny

Maximélis sebesség
Megengedhetd tehetetlenség
Ismétlési pontossag

Kornyezeti hdmérséklet

Tomeg

A szerszam elektromos vezetékei
Taplevegd-nyomds
Robotvezérlés

Rendelési informaciok

20

RP-5ADH

Névleges

Maximum
Szélesség x mélység
Fiiggdleges

Forgés

/2

13

J4

Csuklo

X, yirdny

Lirdny

A csukléforgds iranya

kg

mm
mm
fok
fok/s
mm/s
fok/s
kgm2
mm
mm
fok
°C

kg

MPa (bar)

Cikkszam

Specifikaciok

RP-1ADH

4

Padléra szerelt
ACszervo

Abszoliit kodadé
Valamennyi tengely
0,5

1,0

150x105 (DIN-A6)
30

+200

480

800

3000

3,10x10-4

+0,005

+0,01

+0,02

0-40

12

8 bemenet/8 kimenet
0,5+10% (5+10 %)
CR1DA

252843

Az RP-1ADH, RP-3ADH és RP-5ADH SCARA robotok

Az RP-1ADH, RP-3ADH és RP-5ADH robotok kialakitasuknal fogva
olyan alkalmazéasokhoz hasznéalhaték, melyek szik helyen gyors
és pontos alkatrész-elhelyezést igényelnek. A robotok paratlan
mechanikai kialakitadsanak kdszonhetéen jelentésen javul a terme-
Iékenység és a mikroalkalmazasok mindsége.

Kiilonleges tulajdonsagok:

® [smétlési pontossag +0,005 mm (RP-1ADH)
® Helyigény: csupan 200x160 mm (RP-1ADH)

® Ciklusidé/,pick&place”<0,5 s
® Egyedulallé koncepcio

RP-3ADH

1,0
30
210x148 (DIN-A5)
50

432

960

1330
1,60x10-3
+0,008
+0,03

24

252844

RP-5ADH

2,0
50
297x210 (DIN-A4)

1230
3,20x10-3
+0,01

25

252885
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Méretek és mozgdstartomany

Il RP-1ADH, RP-3ADH és RP-5ADH robotkarok

RP-1ADH
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RP-3ADH RP-5ADH Valtoztathato méretek
n 210 = 190 Robotsorozat C D E
RP-3ADH 140 200 86
RP-5ADH 200 260 116

297

R,

Atmérék: mm
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Miszaki adatok

B RH-3FHR ipari robotok

RH-3FHR

Jellemz6k/funkciok

Szabadsdgfokok (tengelyek szdma)

Géposztaly
Beépitési pozicio
Felépités
Meghajtés
Helyzetfelismerés modja
Fék
Hasznos terhelés Nevl.eges
Maximum
Max. kinyulas Kar 1+ kar2
n
) 12
Munkatartomény 3@
J4 (0 tengely)
n
L . 2
Maximélis sebesség 3@
J4 (0 tengely)
Max. sebesség
. , Névleges
Megengedhetd tehetetlenség Maximum
X, Yirdny
Ismétlési pontossag 13(2)
J4 (0 tengely)

Kornyezeti hdmérséklet

Tomeg

A szerszam elektromos vezetékei
A szerszam levegGtomlGi
Tapleveg6-nyomés

Védettség

Robotvezérlés

Rendelési informaciok

22

kg

mm
fok
fok

mm
fok

fok/s
fok/s
mm/s
fok/s
mm/s

kgm?

mm
mm
fok

kg

MPa (bar)

Cikkszam

Az RH-3FHR SCARA robotok

Kulonleges szerkezetének és az alkalmazas folé torténd elhelye-
zést lehet6vé tévé kialakitasanak koszonhetéen az RH-3FHR robot
nem foglal értékes munkateriletet a szerelési hely mellett, ezért

a munkacellak még kompaktabb kivitelGiek lehetnek. Munkavég-
zési tartomanyuk ennek ellenére egy teljes, 700 mm atméréji és
150mm magassagu hengernek felel meg. Ezen a tartomanyon
belll minden pontot £0,01mm ismétlési pontossaggal tudnak
felvenni, és akar 3 kg-os tomeg mozgatasara is képesek.

Kiilonleges tulajdonsagok:

® Minimalis helyigény a mennyezetre fliggesztett elhelyezésnek
kdszonhetben

® Mindossze 24 kg-os tdmeg

® Csupdn 0,32 s-os ciklusidé

® Nagyfoku stabilitds a kompakt kivitelnek hala
® Beliil vezetett kdbelek és tomlék

Specifikaciok

RH-3FHR3515-D1-515 RH-3FHR3515-Q1-515
4 4
Standard

Mennyezetre fiiggesztett elhelyezés

SCARA28

ACszervo

Abszolit kédadé

11,12, J4 tengelyek: nem fékezettek, J3 tengely: fékezett

1

3

350

450 (£225)

450 (+225)

150

1440 (£720)

672

708

1500

3146

6267 (J1,)2)

0,005

0,05

+0,01

+0,01

+0,01

0-40

24

8 bemenet/8 kimenet (opci6: 8 kimenet)/8 tartalék vezeték
Elsédleges: @6x2 (masodlagos: @4x8 opcid)

5£10% a pneumatika szamdra a megfogonal

IP20 (opciondlisan IP65-0s és tisztatéri kivitelben is kaphatd)
(R750-D (R750-Q + Q172DRCPU

275483 275484
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Méretek és mozgdstartoméany
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135 s Munkatartomany
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Atmérék: mm
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Miszaki adatok

B RH-FH ipari robotok

Az RH-FH SCARA robotok

Révid Gtemidejiiknek k6szonhetéen a SCARA robotok kiiléndsen
alkalmasak vélogatasi, palettazasi és szerelési feladatokra.
A Mitsubishi Electric Uj fejlesztésti motorjainak, a karok nagy
merevségének és az egyeduilallé vezérlési technoldgidnak kdszon-
hetéen az RH-F sorozat robotjai kategdridjukban egyediilallo

,.,.« sebességre képesek.

RS

—
[=]
—
o
=
o
oc

A rovid, 12"-os teszt esetén mindossze 0,29 masodperces litemidd
jelentésen noveli a termelékenységet és fokozza a miikédés folya-
matossagat.

Kiilonleges tulajdonsagok:

® Csatlakozok pneumatikus megfogd, Ethernet, USB, szalagkoveté
funkcidk, kamera interfész, megfogé I/0-k, segédtengely-vezér-
lés szamara, port a GOT kezel6terminalnak

RH-12FH ] o | ® Védelem és biztonsag a végig a berendezés belsejében futé és

az orsovégen atvezetett kabelezéssel
® Az RH-6/12/20FH az ipari berendezéseknél mar bizonyitott IP54-es
(opciondlisan IP65-6s) kivitelben késziil.

RH-6FH

@ Elelmiszeripari hasznalatra engedélyezett és optimalizalt H1
kenézsir

Specifikaciok

Jellemz6k/funkciok

RH-3FH5515-D1-515 RH-6FH5520-D1-515

RH-12FH8535N-D1-515

RH-20FH10035N-D1-515

RH-3FH5515-Q1-515 RH-6FH5520-Q1-515

RH-12FH8535N-Q1-515

RH-20FH10035N-Q1-515

Szabadsdgfokok (tengelyek szama) 4 4 4 4
Géposztaly Standard
Beépitési pozicio Padléra szerelt
Felépités SCARA
Meghajtas ACszervo
Helyzetfelismerés modja Abszoliit kédado
Fék 11,12, J4 tengelyek: nem fékezettek, J3 tengely: fékezett
Hasznos terhelés Nevlfges kg ! 3 3 °
Maximum 3 6 12 20
Max. kinydlas Kar 1+ kar2 mm 550 550 850 1000
n fok 340 (+170)
. 12 fok 290 (145) 306 (+153)
Munkatartomany
13(2) mm 150 200 350 350
J4 (0 tengely) fok 720 (+360)
n fok/s 400 400 280 280
L , 12 fok/s 720 670 450 450
Maximélis sebesség
B3(2) mm/s 1100 2400 2800 2400
J4 (0 tengely) fok/s 3000 2500 2400 1700
Max. sebesség mm/s 8300 8300 11350 13283
. , Névleges 0,005 0,01 0,025 0,065
Megengedhetd tehetetlenség Maxirgum kgm? 0,06 012 03 105
X, Yirany mm £0,012 +0,012 +0,015 +0,015
Ismétlési pontossag 3(2) mm  +0,010
J4 (0 tengely) fok +0,004 +0,005
Kornyezeti hdmérséklet °C 0-40
Tomeg kg 32 37 69 77

A szerszam elektromos vezetékei
A szerszém levegdtomdi
Tapleveg6-nyomés

MPa (bar)

8 bemenet/8 kimenet (6sszesen 20 ér)
Elsddleges: @ 6x2, masodlagos: @ 4x8
5£10% a pneumatika szamdra a megfogonal

Védettség P20 IP54 (opciondlisan IP65-s kivitelben, kiegészitd gumiharmonikaval és tisztatéri kivitelben is kaphatd)
Robotvezérlés CR750-D/CR750-Q + Q172DRCPU

20 A3 oo 250377 250383 254377 254388
Rendelési informaciok Cikkszam 250380 250389 254383 254392

24
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Méretek és mozgdstartomany

H RH-FH robotkarok

RH-3FH
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Valtoztathaté méretek
Robotsorozat A B C D E F G H J
RH-3FH5515 325 R550 R191 160 172 R197 R244 337 150
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10,

Valtoztathato méretek

Robotsorozat A B C D F G H J K L M

RH-6FH5520 325 R550 R191 160 R244 172 R197 337 200 133 798 386
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Méretek és mozgdstartomany

RH-12FH/20FH
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Valtoztathaté méretek
Robotsorozat A1 A2 B C D E F G H
RH-12FH/20FH85] 525 325 R850 R278 153° — 1080/1180 350/340 —
RH-20FH100C] 525 475 R1000 R238 153° 240 1080/1180 350/340 R295
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A rendszer attekintése

M F-D sorozat rendszerkonfiguracio

<Opcidk a robotkar
szamara>

) Jelado

Spiraltdomlé
a megfogdhoz

Csatlakozokabel a megfogo
bemeng jelei szaméra

NC-vezérlés

Csatlakozokéabel a meg-
fogd kimend jelei szaméra

Tavoli parhuzamos  Csatlakozokabel kiilsé

be-/kimeneti port be-/kimenetekhez ' I

Magnesszelep Szervo
Készlet a kdbelek és tom-
16k bels6 elvezetéséhez =)
. Bels6 parhuzamos  Csatlakozékabel
Doboz a kabelek és tom- port be- és kiils6 be-/
16k killsé elvezetéséhez ) kimenetekhez kimenetekhez Programozhat¢ logikai
kommunikacio vezérls

Teaching box (opci6) = < @R
| CC-Link interfész
= GOT

<Kiegészit6 szoftver>

MELFA-Works RT Toolbox2

Halozati alapkartya
(EtherNet/IP)

USB-kabel

Servo
(MR-J3-BS/MR-J4-B)

SSCNETIII

B F-Q sorozat rendszerkonfiguracio (iQ Platform)

<Opcidk a robotkar
szamara>

i

Spiraltdomlé
a megfogdhoz

Ethernet ®

Képalkoté rendszer

" . Kodol6 interfész
Csatlakozokabel a megfogd

bemend jelei szamara

Q173DPX
= I
Csatlakozokabel a meg- 0 m
fogo kimend jelei szaméra

iQ Platform kompatibilis NC-vezérles

vezérlés

Magnesszelep

Készlet a kabelek és tom-

16k bels6 elvezetéséhez Szervo
Doboz a kabelek és tom-
16k kiils6 elvezetéséhez
N\
S
< GOT

Teaching box (opcid) Jelado

<Kiegészitd szoftver>

i USB-kabel SSCNETIII |
Funkcié )
USB kommunikacio segédtengelyek
. s vezérléséhez
~ ] (MR-J3-BS/MR-J4-B)

MELFA-Works RT Toolbox2
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Robotvezérlés

B Specifikaciok a vezérl6egységek

Robot vezérlék

Mindegyik robotrendszerhez tartozik egy kompakt, bévithetd
vezérl6egység, amelynek része a robot vezérlését végzd CPU és
teljesitményelektronika.

A Mitsubishi Electric vezérléegységeit rendkivil vékony és kom-
pakt kivitel jellemzi. Valamennyi vezérlés ugyanazon a nyelven
programozhato és egyazon opcidkat haszndlja, fliggetlendl attdl,
melyik robotra csatlakozik. A vezérl6kben 1évé kartyahelyekre
bévitékartyakat helyezve a készlilékek specialis alkalmazasi
funkciokkal lathatok el. A vezérlések ilyen médon egyebek mellett
kilonbozé kommunikacios haldzatok vezérléegységeihez csatla-
koztathatok.

CR1DA

”

(=]
—
N

P
=

. Minden vezérlékésziilék alapkivitelben rendelkezik olyan funkci-

Vezérl6tipus CR750-D okkal, mint az Ethernet- és USB-csatlakozas, kiegészit6 tengelyek

Hajtasegység CR750-Q SSCNETIIl-on keresztiili vezérlése, tovabba interfész a szallitosza-
lag nyomon kovetéséhez.

A CR750 vezérlésben ezen kivil 1/0-kértya talalhaté pneumatikus
vagy elektromos megfog6 csatlakoztatasahoz.

Jellemz6k/funkciok CR750-D (R750-Q CR1DA
A szalliisi terjedelem része (robottipustsl fiiggdien) At oo 208 RP-1ADH/3ADH/SADH
Robot CPU = Q172DRCPU —
Poziciondlasi médok PTP és (P poziciondlds
A vezérelhetd tengelyek szama 6 Roboterachsen + 2 interpolierende Achsen + 6 unabhéngige Achsen
Programozasi nyelv MELFA-BASICIV/V
Pozicié-meghatarozds Betanitds, kézi adatbevitel (MDI)
Betanitdsi pontok szdma 39000 13000 13000
Memoria kapacitas Programlépések szdma 78000 26000 26000
Programok szdma 512 256 256
Altalénos céli i/o-k Max. 256, opcionlis Max. 8192 a PLCCPU-n Max. 256
Specidlis céld i/o-k Felhaszndld ltal definialt A tobbprocesszoros kialakités kozos be-/kimenetei  Felhasznld dltal definialt
Megfogd nyitds/zérds 8 bemenet/8 kimenet 8 bemenet/0 kimenet
Vészleallitd i/o-k 1 (dupla dramkords bemenet)
Kils6 1/0-k Ajtozaras-érintkez6 bemenet 1 (dupla dramkords bemenet)
Jovahagyd kapcsolé bemenet 1 (dupla dramkdrds bemenet)
Uzemmaod-kimenet 1 (dupla dramkords bemenet)
Hibakimenet 1 (dupla dramkords bemenet)
Kimenet tengelyek szinkronizalasdhoz 1 (dupla dramkords bemenet)
Ethernet 1 (10BASE-T/100BASE-TX)
USB 1 (2:0-és verzio, cgak késziilék csatlakoztatasahoz, 1(a programoz}jaté Iogi}(ai vgzérlt’i CPU-jénak 1 .(2:0-és verzio, c;ak késziilék csatlakoztatasahoz,
Mini-B-csatlakoz6) USB-csatlakozéja hasznalhatd) Mini-B-csatlakozo)
Karnyezeti hdmeérséklet °C 0-40 g:gg E:g{)tgtse(%s)eg)/ 0-40
Pératartalom % relativ pratartalom  45-85
e
Fesziiltségellatds
Teljesitményfelvétel KVA" RV-2F, RH-3FH: 0,5; RV-4F, RH-6FH: 1,0; RH-12FH/20FH: 1,5; RV-7F: 2,0; RV-13F/20F: 3,0 1,0
Méretek (Szx Ma x Mé) gumi I&hakkal egyiitt mm  430x174x425 430x174x425 270x290x200
Tomeg kg 16 16 9
Felépités (Védettség) Padlén torténd elhelyezés (fiiggdleges és vizszintes felszerelés lehetséges) (IP20) + opcionalis IP54 védddoboz kaphatd
Foldelés Q 100 vagy kisebb (D osztalyu foldelés)
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Bl A vezérlo mérete

| Cr750-D/CR750-Q |
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Robotvezérlés
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Tartozékok H

Teaching box és megfogd készletek

H Teaching box az F, SD/SQ és ADH sorozathoz

Miikodtetés és programozas

Az R56TB Teaching Box multifunkcionalis
vezérlé- és kezelStermindlok az F, SD/SQ
és ADH sorozat valamennyi robotjahoz
hasznalhatok. Az egyszer(, szinte magatél
értet6d6 mentrendszerrel a robotok moz-
gasanak vezérlése valamint a nagy szamu
diagnosztikai és felligyeleti funkcio hasz-
nalata kezd6 és a tapasztalt felhasznaldk
szamdara egyarant gyerekjaték. A biztonsagi
szempontbdl kritikus funkciok (pl. a robot-
mozgésok) kiilén gombok segitségével
kozvetleniil vezérelhetdk.

Az atlathato felépitéstii meni gyors és
egyszerl hozzaférést biztosit valamennyi
programozasi és felligyeleti funkcidhoz,
illetve azok beallitasaihoz.

Specifikaciok R56TB
Kompatibilitas
Funkcidk

R32TB

Programozés és feliigyelet

A robot mozgdsanak vezérlése mellett

a késziilékek szamos egyéb funkcidval ren-
delkeznek: ilyen pl. a virtualis billenty(izetrdl
torténd programozas, valamint valamennyi
rendszerparaméter felligyelete, beleértve

a hélozatrol vezérelt be- és kimeneteket is.

A robot teljes biztonsagi mentése az
R56TB-n keresztiil egy USB-kulcsrdl egysze-
rGen betdlthetd, illetve oda elmenthetd.

R32TB

AzF, SD/SQ és az ADH sorozat valamennyi Mitsubishi Electric robotja
A robotminden funkcidjanak kezelése, programozdsa és feliigyelete
Informdciok kiolvasasa tizemkdzben is, programok
szervesztése virtudlis billenty(izettel, maximum
14 sor programkdd megjelenitése, I/0-feliigyelet
256 bemenetig és 256 kimenetig, karbantartdsi
kijelz6 a szerviz-intervallumok feltiintetésével, az

Informdcidk kiolvasasa tizemkdzben is, program-
szerkesztés T9 szabvanyu bevitellel, 1/0-feliigyelet,
tizemzavarok kijelzése, tvaltds jobb- és balkezes
kezelés kbzott, 36 gomb a mkadés vezérléséhez

utolsé 128 riasztds részleteinek megjelenitése

Szoftver

Menii-navigacié (nyelv) Német, Angol, Francia, Olasz

Kijelzs Tipus/méretek 6,5" TFT-kijelz6 (640x480 képpont)
Technolégia Frintéképerny6 hattérvilagitassal

Interfészek

Csatlakozas

Védettségi fokozat 1P65

Rendelési informaciok Cikkszam 218854
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Meniivezérelt integralt operdcids rendszer

Angol, Japan
Monokrém LCD kijelz6 8 sorral,
soronként 24 karakterrel

LCD kijelz6 hattérvilagitassal

USB és Ethernet port a robotvezérld csatlakoztatdsdhoz RS422 port a robotvezérlg csatlakoztatasahoz
Kozvetlen csatlakozas a robotvezérl6hoz, 7m-es kabelhossz

1P65
214968
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H Belso és kiilso huzalozas
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Kébel kilépése a
robotkarbdl

A MITSUBISHI ELECTRIC

Huzalozas

Készlet a kabelek és tomlok bels6 elvezetéséhez

A készlet megfogo-szenzorkabeleket és A készlet része egy derékszogu tarto a 2-es
tomldket tartalmaz, amelyeket a 2-es kartdl karon torténé rogzitéshez. A magnesszelep-
az orsén &t egészen az orso végéig lehet készlet opciondlis magnesszeleppel egylitt
vezetni. hasznélhat6.
Specifikaciok 1F-HS3045-01 1F-HS4085-01 1F-HS6045-01
Robotkarok RH-3FH RH-6FH RH-12FH/20FH
Ors6 Iokete mm — 200 350
Hasznos hossz az orsévégtél mm 300 300 400
4 leveg6tomld (03), 8 leveg6tomld (04), 4 leveg6tomld (06)
Szallitasi terjedelem 8 szenzorkabel (0,2 mm?) 8 szenzorkabel (0,2 mm?) 8 szenzorkabel (0,2 mm?)
2 tapkabel (0,3 mm?) 2 tapkabel (0,3 mm?) 2 tapkabel (0,3 mm?)
Mindkét vége szabad.

A széllitasi terjedelemben nyolc

o e Mindkét vége szabad. Mindkét vége szabad.
Megjegyzések :;:gkllggtgsatlakozo (23 -04) HC1 és HC2 a robotkar feldli végen, HC1és HC2 a robotkar feldli
HCT és HC2 a robotkar feldli végen amdsik vég szabad. végen, a masik vég szabad.
amdsik vég szabad.
Tomeg kg 04
i Ll Cikkszam 250468 250469 25439
informaciok

Doboz a kabelek és tomlok kiilso elvezetéséhez

Ezzel az opciéval a megfogd vezérl6- és Az opcionalis elem fréccsend viznek
szenzorkdbelei és a pneumatikus tomlék ellenallé és tisztatéri kiviteleknél is hasznal-
a robot tokozasan kivil vezethetdk a 2-es hatd. A készlet része egy derékszogu tartd
kar hatuljatol az orsé végéhez. A kiilsé a 2-es karon torténé rogzitéshez. A készlet
toml6k csatlakoztatasdhoz sziikséges egy opcionalis magnesszelep-készlettel

kotéelemek, valamint a kabelek és tomlék hasznalhato.
rogzitésére vald derékszogl tarto a szalli-
tasi terjedelem részét képezik.

Specifikaciok 1F-UT-BOX 1F-UT-BOX-01
Robotkarok RH-3FH/6FH RH-12FH/20FH

8 pneumatikus tomld (a magnesszelepre torténd csatlakoztatashoz)

Szallitési terjedelem Szereldcsavarok (lapos aldtétekkel)

Tomeg kg 05
Rendelési e
informécidk Cikkszam 251104 254398

Készlet a kabelek kiilso elvezetéséhez az alkarnal/torzsnél

Ezekkel az opcidkkal a megfogé szenzor- Haszndlja a tabldzatban javasolt kombina-
és kommunikacios kdbelei vezetheték kiaz  cidt, ha az alkarnadl és a torzsnél ugyan-
alkar aljan és a torzs oldalén. olyan kabelt kivan kivezetni.

Specifikaciok 1F-HB01S-01 1F-HA01S-01

Robotkarok RV-4FLM/7EM/7FLM/7FLLM/13FM/13FLM/20FM

Tipus Készlet a kabelek kiilsd elvezetéséhez az alkarnal Készlet a kabelek kiilsd elvezetéséhez a torzsnél
Megfogd szenzorkébele 8 =

A'képalkoté rendszer kamera- 1 1

kabele

Kiegészitd kabel 4 4

Javasolt kombinécié () L]

Rendelést Gkkszam 257936 257935
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Tartozékok n

Szelepkészletek

H Szolenoid szelepkészletek

“u,

Szolenoid megfogo-vezérl6 szelepkészletek

Ez az opcid a robotkarra szerelt megfogo
vezérlésére hasznalhato. A szelepkészlet tar-
talmazza az lizembe helyezéshez sziikséges
valamennyi alkatrészt, beleértve az elosztét,
a csatlakozokat és a fojtast.

Specifikaciok 1A-VDOCJE-RP
1 2 3 4
Szelepek szama 1 2 4
Felhasznéldsi teriilet (robottipus) = RP-1/3/5ADH
Szeleptekercs Kettds magnestekercsek
Mikadési elv Belsd kapcsoldelemes kialakitds
Keresztmetszet (CV-érték) 1,5mm
Uzemi nyomds 2-7 bar
Maximalis nyomds 10 bar
Reakcididd <12msaz 24V DC
Max. mdkadési frekvencia 5Hz
Kornyezeti hdmérséklet -10—+50°C
Uzemi fesziiltség 24V DC+10%
Rendelési Gikkszam 129780 129781 129792 129793
informaciok

1S-VDOLJE-05
Specifikaciok
Szelepek szama 4
Felhaszndldsi terilet (robottipus) ~ RH-3FHR
Szelepfunkcio Kettds magnestekercsek

Miikodési elv Belsd kapcsoldelemes kialakitds
Keresztmetszet (CV-érték) 0,64 mm

Uzemi nyomds 1-7 bar

Maximélis nyomds 10 bar

Reakciéidd <22msaz5 bar

Max. mikodési frekvencia 5Hz

Kornyezeti hdmérséklet -10-+50°C

Uzemi fesziiltség 24VDC£10%

ek Cikkszam 238375
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1S-VDOLJE-01

1F-VDOLIE-01

1 2 3 4 1 2 3 4
RH-3FH, RH-6FH RH-12/RH-20FH
Kettds magnestekercsek Kettds magnestekercsek

Belsd kapcsoldelemes kialakitds ~ Belsd kapcsoldelemes kialakitds

0,64 mm 0,64 mm

1-7 bar 1-7 bar

10 bar 10 bar

<22 msaz 5 bar <22 ms bei 5 bar
5Hz 5Hz
-10—+50°C -10-+50°C
24VDC£10% 24VDC+10%

250470 250471 250472 250473

153057 153058 153059 153062 255281 255282 255283 255284 268829 268830 268831

A gyors és egyszer( csatlakoztatas érdeké-
ben a szelepek gyorscsatlakozds kabelek-
kel vannak ellatva.

A szoleinoid szelepkészleteket olajmentes
stritett leveg6vel torténd hasznélatra
tervezték.

1E-VDOLIE

1 2
1

RV-2F(B)

Kettds magnestekercsek

Belsd kapcsoldelemes kialakitds
1,5mm

2-7 bar

10 bar

<12msaz 24V DC

5Hz

-10—+50°C

24V DC+10%

47397 47398

1F-VDOLJE-02 1F-VDOLJE-03

1 2 3 4 1 2 3 4
RV-4FL, RV-7F, RV-7FL RV-13F, RV-20F
Kettds magnestekercsek Kettds magnestekercsek

Belsd kapcsoldelemes kialakitds ~ Belsd kapcsoldelemes kialakitas

0,64 mm 0,64 mm

1-7 bar 1-7 bar

10 bar 10 bar

<22 msaz 5 bar <22 msaz 5 bar
5Hz 5Hz
-10—+50°C -10-+50°C
24VDC£10% 24VDC+10%

268832
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Bl Portok robotvezérlokhoz

Profibus interfész

Ezzel az interfész-modullal a robotvezérlés
Profibus-halézatba kapcsolhaté.

Profinet I1/0 interfész

Ezzel az interfész-modullal a robotvezérlés
Profinet I/0 halézatba kapcsolhaté.

Pneumatikus megfogo interfésze

A 2A-RZ375 interfészkartyat a robot pne-
umatikus megfogojanak mikodtetésére
hasznaljak. A szoleinoid szelepkészletet
vezérli (I. 32. oldal).

A MITSUBISHI ELECTRIC

Portok

CC-Link interfész

A 2D-TZ576 interfész lehet6vé teszi A CC-Link interfész egy nagy sebességui
a CRm-D vezérlékésziilék CC-Link- bit- (I/0-khoz) és (adatrogzitékhoz) szdalapu
halézathoz torténd csatlakoztatdsat. hélézati kértya.

Specifikaciok 2D-T2576

Alkalmazés (C-Link interfész
Tipus Beépithetd panel
Felhasznéldsi terilet Valamennyi MELFA robot a Q sorozat kivételével
Kommunikacids kabel 3 eres, drnyékolt sodrott kabel
Az1/0-k és az adatrogziték maximalis szima ~ 126/16
Frissités gyorsasdga 7,2ms
o 100 m az 10 Mbps, 150 m az 5 Mbps, 250 m az 2,5 Mbps, 600 m az 0,62 Mbps,
A hdlézat max. hossza 1500 m az0,15 Mbps
Rendelési informaciok Cikkszam 219063

1/0 interfész
A belsd I/0-k szdma a 2D-TZ378 bévitékar-  1/0-k szama vezérléegységtdl fliggéen

tyakkal 64 I/0O-ra névelhetd. A 2A-RZ371 akar 256 1/0-ig is bévithetd decentralizalt
tipus kiegészitd portjait felhasznélva az modon.

Specifikaciok 2A-R7371 2D-T2378

Alkalmazés Tovabbi I/0-k interfésze

Tipus ?;ckelnmtgléztiltl 1/0 doboz 32 bemenette| és Slot-in kértya 32 bemenettel és 32 kimenettel

Felhasznalasi teriilet Valamennyi MELFA robot a Q sorozat kivételével

Fesziiltség Bemenetek: 12V/24V; kimenetek: 12V/24V, max. 0,1 A/kimenet

Ahaszndlhatd I/0 dobozok szdma 7 2

Rendelési informaciok Cikkszdm 124658 218862

Specifikaciok 2D-12577

Alkalmazés Profibus DP interfész

Tipus Beépithetd panel

Felhasznaldsi teriilet Valamennyi MELFA robot a Q sorozat kivételével

Kommunikéciés kabel Sodrott érpar

A kommunikécié tavolsaga 1200 m az 9,6/19,2/93,75 Kbps, 1000 m az 187,5 Kbps, 400 m az 500 Kbps, 200 m az 1500 Kbps
A kommunikéciémax. szdma 122

A csatlakoztathatd interfészkartyak szdma 1

Rendelési informaciok Cikkszam 218861

Specifikaciok 2D-TZ535-PN-SET

Alkalmazés Profinet 1/0

Felhasznélasi teriilet Valamennyi MELFA robot a Q sorozat kivételével
Kommunikécids kabel Sodrott Ethernet vezetékpar

Atviteli sebesség 100 Mbit/s

1/0-adatok szdma Max. 256 byte kiildése és max. 256 byte fogaddsa
Rendelési informaciok Cikkszdm 269546

Alkalmazés Pneumatikusmegfogd (pneumatikus szelepek) interfésze
Tipus Beépithetd panel

Felhasznéldsi teriilet Valamennyi MELFA robot a F sorozat kivételével
Fesziiltség Legfeljebb 4 pneumatikus szelep

Rendelési informaciok Cikkszdm 124657
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Tartozékok H

Csatlakozokabelek és csatlakozok

B Megfogo jelkabelek

Csatlakozdkabelek

Kiilonboz6 kabelek széles valasztéka all A kabelkészlet egyik végén a megfogd
rendelkezésre ahhoz, hogy a vezérl6t és érzékelGjeleinek csatlakoztatoja taldlhato.
a megfigyel6 rendszereket a megfogdhoz A kdbel masik végén nincs csatlakozé, igy
csatlakoztathassuk. a helyi rendszerhez igazithat6 a kabel.

Amennyiben pneumatikus megfogot hasz-
ndl, felligyelnie kell a megfogo pozicidjat.
Ennek érdekében a pneumatikus megfogo
hasznalatakor mindig csatlakoztatni kell
egy megfogo jelbemeneti kdbelt.

Specifikaciok 1A-GR200-RP 1E-GR35S 1F-GR355-02 1F-GR60S-01 15-GR355-02
Tipus Megfogé jelkimeneti kabel
RV-4FLM, RV-7FM/RV-7FLM/
Felhasznaldsi terilet (robottipus)  RP-1/3/SADH RV-2F(B) TFLLM, RV-13FM/13FLM, il RH-3FHR
RH-20FH
RV-20FM
Kivitel Egyik oldalan csatlakozéval Egyik oldalan csatlakozéval Egyik oldalan csatlakozéval Egyik oldalan csatlakozéval Egyik oldalan csatlakozéval
Alkalmazas Afelhasznalé dltal kialakitott Afelhaszndld dltal kialakitott Afelhaszndlé altal kialakitott Afelhaszndlé altal kialakitott Afelhasznalé altal kialakitott
magnesszelep-készlet mdgnesszelep-készlet magnesszelep-készlet mdgnesszelep-készlet magnesszelep-készlet
Hosszlisag mm 2000 350 500 1050 450
Rendelési informaciok Cikkszam 129778 47391 255285 250467 166272
Specifikaciok 1A-HC200-RP 1F-HG35C-01 1F-H(35C-02 1F-H(355-02 15-HC00S-01 1S-HG30C-11
Tipus Megfogd jelbemeneti kabel
RV-4FL, RV-7F,
Felhasznalasi teriilet (robottipus) RP-1/3/5ADH RH-3FH, RH-6FH RH-12FH/RH-20FH RV-7FLM/7FLL, RH-3FHR RV-2F(B)
RV-13F/13FL, RV-20F
Kivitel Egyik oldaldn csatlakozéval ~ Eqgyik oldaldn csatlakozoval — Egyik oldalan csatlakozéval — Egyik oldaldn csatlakozéval ~ Egyik oldalén csatlakozéval — Eqyik oldalén csatlakozdval
Alkalmazis A megfogd allapotdnak A megfogd allapotanak A megfogo allapotanak A megfogd allapotanak A megfogd allapotanak A megfogd allapotanak
feliigyelete feliigyelete feliigyelete feliigyelete feliigyelete feliigyelete
Erek szdma 10 12 12 10 6 "
Hosszlisdg mm 2000 1650 1800 1000 1210 300
Rendelési informaciok Cikkszdm 129779 250474 254395 255286 238376 257063

H Csatlakozok és szelepjel-kabelek

Csatlakoztatas az On rendszeréhez
Allitsa 6ssze a robotrendszer és azOn alkal- A kdvetkezé tablazatban lathaté csatlako-

mazasa kozti legoptimélisabb interfészt. zélista alapjan elkészitheti a sajat megfo-
Opciok széles valasztéka all rendelkezésére gc?jénak be.mfene:ti és kimeneti jel kabelét
annak érdekében, hogy pontosan az On (lasd a fenti tablazatot is).

alkalmazasanak egyedi kivanalmaihoz
tudja igazitani a robotot.

Specifikaciok R-SMR-09V-B R-SMR-10V-N S series Hand OUTPUT S series Hand INPUT RV-F dugasz készlet RH-FH dugasz készlet
. Megfogé kimeneti Megfogé kimeneti Megfogé jel kimeneti Megfogd jel bemeneti Dugaszkészlet bemenetek- . .
Tipus csatlakozo csatlakozd csatlakozd csatlakozo hez és LAN-hoz Megfogd dugaszkészlet
Valamennyi MELFA robot ~ Valamennyi MELFA robot " :
e . . . Valamennyi Valamennyi
Felhasznélasi teriilet (robottipus) RP-1/3/5ADH RP-1/3/5ADH az BP»ADH és RV-F sorozat az RP»ADH és RV-F sorozat MELFA RV-F robot MELFA RHF robot
kivételével kivételével
Kivitel Fekete, 9 tis Fehér, 10 tis 8 tlis 6 tlis Komplett készlet Komplett készlet
Szallitasi terjedelem Csatlakozok és érintkez6k ~ Csatlakozok és érintkez6k ~ Csatlakozok és érintkez6k  Csatlakozok és érintkezék ~ Csatlakozok és érintkez6k ~ Csatlakozok és érintkez6k
Rendelési informaciok Cikkszam 132112 132113 164814 164815 268039 273182
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Csovek és gépkabelek

M Spiraltomlé a megfogohoz

W Spiralcsé
A spirédlcs6 a pneumatikus megfogéhoz

hasznalhaté. Tisztatérben hasznalt robo-
tokhoz is alkalmazhaté.

Specifikaciok 1E-ST0404C 1E-ST0408C-300 1N-ST0608C-01 15-ST0304S

Tipus Spirdlesé

Felhaszndldsi teriilet (robottipus)  RV-2F(B), RV-4FL, RV-7F/7FL/7FLL RH-3FH/6FH RH-12FH/20FH, RV-13F/20F RH-3FHR

Alkalmazés Kettds pneumatikus megfogéhoz Négyes pneumatikus megfogékhoz Négyes pneumatikus megfogdkhoz Kettds pneumatikus megfogéhoz
Méret mm  4x04 8x04 8x@6 403

Rendelés Gkkszam 47389 270236 269556 238377

informaciok

l Hosszabbitokabelek robotokhoz és vezérlokhoz

Hosszabbitokabelek aramellatashoz és jeltovabbitashoz

Ezek az dram- és jelkabel hosszabbitokabelek A rugalmas valtozatokat hasznalja

lehetévé teszik a vezérld és a robotkar kozti a tovabbitokabellel és hasonlé konfiguraci-
tdvolsag novelését. A vezérld és a robotkar Okkal. Ezeket a kdbeleket a robottal egyiitt

kozotti kdbelek kiilonb6z6 véltozatai érheték  szallitott standard kdbelek meghosszabbi-

el mind a rugalmas, mind a rogzitett esetben.  tasara is hasznalhatja.

Specifikaciok 15-05CBL-01 15-10CBL-01 15-15CBL-01
Tipus Hosszabbitokabel kabellancba torténg fix elhelyezéshez

Felhasznélasi teriilet (robottipus) RV-4FL, RV-7F/7FL/7FLL, RV-13F/13FL, RV-20F, RH-3FHR, RH-6FH, RH-12FH, RH-20FH

Minimélis gorbiileti sugar Tobb mint 100 mm

Maximélis sebesség 2000 mm/s

Hajlatok engedélyezett szama —

Védettség Olajallo kivitel

Az dramkabel vezetékeinek szdma 1

Ajelkabel vezetékeinek szama 1

Hosszisag m 5 10 15
Rendelcs Cikkszém 155827 155830 155665

Specifikaciok 1S-05LCBL-01 1S-10LCBL-01 1S-15LCBL-01 1A-05LCBL-1
Tipus Hosszabbitdkabel kabellancha torténd rugalmas elhelyezéshez

Felhaszndlasi teriilet (robottipus) RV-4FL, RV-7F/7FL/7FLL, RV-13F/13FL, RV-20F, RH-3FHR, RH-6FH, RH-12FH, RH-20FH RP-ADH-sorozat
Minimélis gorbiileti sugar Tobb mint 100 mm

Akabel szigeteld tiirsképessége <50%

Maximélis sebesség 2000 mm/s

Hajlatok engedélyezett szama 7,5x10°

Védettség Olajallo kivitel

Az dramkadbel vezetékeinek szama  2/8 (dsszesen 10) Osszesen 10

A jelkdbel vezetékeinek szama 5/1/1 (6sszesen 7) 6/1 (0sszesen 7)
Hosszusdg m 5 10 15 5

Rendelési. Gkkszam 157582 157583 157594 167304
informaciok
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PCés1/0 csatlakozokabel, véddtokozds és pufferelemek

B Csatlakozokabelek PC-hez és bemenetekhez/kimenetekhez

Tartozékok n

Csatlakozokabelek, csatlakozok

Az RRV-CABLI kabel RS232C soros csatlako-
zasi lehetdséget biztosit a robotvezérl6 és
a PCkozott.

Az RV-E I/0 csatlakozokabel a periféridkat
a parhuzamos 1/0 interfészhez csatlakoz-
tatja.

A kabel egyik végén van egy csatlakozo,
amely a vezérlé parhuzamos I/0 portjdhoz,
csatlakozik. A kdbel masik végén nincs
csatlakozo, igy a sajat berendezésnek meg-
felel6 csatlakozoval szerelheto fel.

Specifikaciok RV-CAB4 2A-(BLO5 2A-(BL15 2D-(BLO5 2D-(BL15
Tipus 1/0 csatlakozokabel
Soros (RS232C)  1/0 kabel 1/0 kabel
Alkalmazés csatlakozds a2A-R;371 a 2D-12378
PC-vezérléhoz ~ tipushoz tipushoz
Felhasznaldsi teriilet bl Valamennyi MELFA robot a Q sorozat kivételével
SD-sorozat y
- 9/25 tiis ;
Kivitel il Csatlakoz egy oldalon
Hosszlsag m 3 5 15 5 15
Rendelési informaciok Cikkszdm 55653 47387 59947 218857 218858

B Védotokozas a vezérloegység szamara (IP54)

B Pufferelemek

36

A CR750 vezérléegységhez val6 védétoko-

zas megakadalyozza az olajkdd és mas kor-
nyezeti anyagok bejutdsat. A tokozas elején
egy MODE valtdkapcsold és egy, a Teaching

Box-hoz val6 csatlakozédugasz helyezkedik
el. Az eliils6 oldalon talalhaté tovabba egy
ablak a vezérléegység kijelzéje szamara.

Specifikaciok (R750-MB

Tipus VédGtokozds a vezérlGegység szaméra
Alkalmazés Vezérltipus CR750

Meéretek (Sz x Ma x Mé) mm  525x275x725

Rendelési informaciok Cikkszam 251455
Elemek

A backup-elemek a kédold és a meméria
tapellatasanak folyamatos fenntartasara
szolgalnak.

Egy elem latja el a vezérl6egységet, és akar
Ot elem szerelhetd a robotkarba.

Specifikaciok RP-ADH-sorozat RH-FH-sorozat RV-F-sorozat Cikkszam
AGBAT Szam 3 — — 4077
ER6BAT Szam — 3 3 131168
Q6BAT Szam 1 1 1 130376
AR tAaZr{:h]; zsz rv-f sorozathoz, 3 db er6bat és 1db gébat tipusd akkumulatort 271948
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Az opcidk attekintése

B Az opciok attekintése valamennyi robothoz

RV-7FM/  RV-13FM/

Jelilés RIZFB)  REAFM  RUTFLW RLFLW RH3FH R Ry B3R B Glszam A0
Teaching box R321B [ J ([ J [ J ([ J [ J ([ J [ J [ J o 214968 30
Teaching box R56TB [ ] ([ J [ ] ([ J [ ] (] [ ] (] [ ] 218854 30
Egyes szelep készlet 1A-VDO1E-RP [ J 129780 32
Kettds szelep készlet 1A-VDO2E-RP [ ] 129781 32
Harmas szelep készlet 1A-VDO3E-RP [ J 129792 32
Négyes szelep készlet 1A-VDO4E-RP [ ] 129793 32
Egyes szelep készlet 1E-VDOTE [ J 47397 32
Kettds szelep készlet 1E-VDO2E [ ] 47398 32
Egyes szelep készlet 1F-VDO1E-01 [ J [ ] 250470 32
Kettds szelep készlet 1F-VDO02E-01 [ ] o 250471 32
Harmas szelep készlet 1F-VDO3E-01 [ J ([ 250472 32
Négyes szelep készlet 1F-VDO4E-01 [ ] ([ J 250473 32
Egyes szelep készlet 1F-VDOTE-02 ([ [ J 255281 32
Kettds szelep készlet 1F-VDO02E-02 ([ J [ 255282 32
Harmas szelep készlet 1F-VDO3E-02 ([ J [ J 255283 32
Négyes szelep készlet 1F-VDO4E-02 ([ J [ 255284 32
Egyes szelep készlet 1F-VDOTE-03 ([ 268829 32
Kettds szelep készlet 1F-VDO02E-03 ([ J 268830 32
Négyes szelep készlet 15-VDO4E-01 [ J 153062 32
(C-Link interfész @ 2D-T2576 o ([ J o ([ J o (] o ([} o 219063 33
Profibus interfész © 20-T2577 [} ([ J [ J ([ J [ J ([ J [ J [ J o 218861 33
Profinet interfész 2D-T7535-PN-SET [ J o [ J o [ J ([} [ J [ J [ J 269546 33
o 17378 ) ° ) ° ) ) ) ) ) 218862 33
1/0 interfész @
2A-R1371 [ ] ([ J [ ([ J [ ] (] [ ] [ ] [ ] 124658 33
Preumatiusmegiogs 2A-RZ375 ° ° 124657 3
1A-GR200-RP [ ] 129778 34
1E-GR35S o 47391 34
Megfogé jelkimeneti kibel ~ 1F-GR355-02 ([ J [ J ([ J 255285 34
1F-GR60S-01 o [ J [ J 250467 34
15-GR35S-02 o 166272 34
1A-HC200-RP o 129779 34
1F-HC35C-01 o [ ] 250474 34
» o 1F-HE35C-02 ) 254395 34
Megfogd jelbemeneti kabel 1F-HE355-02 ° ° ° p=rn p
15-HC00S-01 [ ) 238376 34
1S-HEG30C-11 [ ] 257063 34
Megfogd kimeneti csatlakozo  R-SMR-09V-B o 132112 34
Megfogé bemeneti csatlakozd  R-SMR-10V-N ([ J 132113 34
Kéz jelkimeneti csatlakozo S series Hand OUTPUT o [} o [ J o [} o [ J 164814 34
Kéz jelbemeneti csatlakozd S series Hand INPUT o [ J [ J [ J [ J [ J [ J [ J 164815 34
Dugaszkészletek gﬂgz':zazgrggo d - d - 27318 H
RV-4/7F dugaszkészlet [ J [ J 268039 34
1E-ST0404C o o [ ] 47389 35
. 1E-ST0408C-300 [ J ([ J 270236 35
Spiralcs6 @
15-5T0304S o 238377 35
N-ST0608C-01 ([ J [ J 269556 35
1F-HS3045-01 o 250468 31
. . o 1F-HS4085-01 [ ] 250469 31
Kcsalt o kabelek STOMIGK 11 5408502 ° 251454 3
1F-HS6045-01 [ ] 254396 31
1F-HS6045-02 [ ] 254397 31
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Az opcik attekintése

B Az opciok attekintése valamennyi robothoz

RV-7EM/ RV-13FM/

e RH-12FH/ RP- q A lasd
Jelolés RV-2F(B)  RV-4FLM  RV-7FLM  RV-13FLM/  RH-3FH RH-6FH k RH-3FHR Cikkszam
RV-IFLLM  RV-20FM RH-20FH 1/3/5ADH oldalt
Doboza kébelek és tomigk  1F-UT-BOX ® ® 251104 31
killsd elvezetéséhez 1F-UT-BOX-01 ® 254398 31
Készlet a kabelek kiilsd
elvezetéséhez az alkarndl 1F-HBO75-01 1 L4 L gy A
Készlet a kabelek kiils6
elvezetéséhez a torzsnél IFE0S0 ® ® ® 257935 31
15-05CBL-01 [ ] [ ] o [ J [ ] [ 155827 35
Bévitokabel fix telepitéshez ~ 1S-10CBL-01 ([} [ J [} [ J [ J [ J 155830 35
15-15CBL-01 [ ] o [ ] [ ] [ ] [ ] 155665 35
1A-05LCBL-1 (] 167304 35
Bovitokabel kabellancba ~ 15-05LCBL0T ® L] ] ] ® ) 157582 35
torténd flexibilis telepitéshez  15-10LCBL-01 [ [} [ [ ) [ 157583 35
15-15LCBL-01 [ ] [ J [ ] [ ] ([ J [ 157594 35
PC csatlakozokabel RV-CAB4 [ J ([ J 55653 36
2A-(BLO5 [ ] (] [ ] [ ] [ J [ J [ J [ ] [ ) 47387 36
Csatlakozokabel 1/0 2A-(BL15 ® ] L] ® ® (] () ( (] 59947 36
interfészhez © 2D-(BLOS ® ® ® ® ® ® ® () ® 218857 36
2D-(BL15 [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ J [ J [ ] [ ) 218858 36
Véddtokozas a vezérlGegység Y
szaméra (IP54) (R750-MB o [ ] o [ ] [ ] [ J [ ] 251455 36
Az R32TB Teaching Box falra R32TB Wall Mount ® ® ° Y [ [ () [ ) @ 274317 30

szerelése

(1) AQsorozat kivételével
(2 Csaka D sorozat
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MELFA-BASICIV/V

Hl MELFA-BASICIV/V programozas

A kénnyen megtanulhaté
MELFA-BASIC IV/V programozasi nyelv

A Mitsubishi robotokat olyan programok
vezérlik, amelyek a nagy teljesitményu
MELFA BASIC IV/V programozasi nyelven
irédtak. Ez a programozaési nyelv a BASIC-en
alapul, ezaltal nagyon kdnnyen megtanul-
hato. A jél ismert standard BASIC paran-
csokon, mint FOR ... NEXT és GOTO, kivdl

a MELFA BASIC IV/V olyan bévitményeket is
tartalmaz, amely a robotokhoz sziikséges,
beleértve adattipusokat, mozgatdsra és

a megfogo vezérlésére vonatkozé utasitaso-

kat, és 1/0 utasitasokat.

—  :Robotmozgas
® O : Mozgasi pozicié

A BASIC nyelv ismerete megkonnyiti

a robotprogramozassal ismerkeddék dolgat.
Egyszer(isége és konnyen megtanulha-
tésaga ellenére a MELFA BASIC IV/V nagy
teljesitményd nyelv, amely bonyolult robot-
programok irdsara is hasznalhato.

A programok az RT Toolbox2 programozoi
és projektkezelGi szoftverrel hozhatdk
|étre. A programozéi szoftverrdl a kdvet-
kez6 oldalakon talal tovabbi informacidkat.

Programozas

A robotprogramokat a MELFA BASIC IV/V
parancsokkal, PC és a teaching box
segitségével irjuk. A pozicidkat a teaching
box segitségével definidlhatjuk, magat a
programot PC-n lehet megirni.

Példa egy programra

Az aldbbi példaprogram egy pick-and-place
(megfogas és elhelyezés) program. Az

. M_IN(8) input jel tajékoztatja a programot,
o hogy munkadarab van a P1 poziciéban. Ha
SN munkadarab van befogva, az input jel 1-es
N pozicidéban van, és elindul a pick-and-place
. muvelet. A robot felemeli a munkadarabot

<
<

a P1 poziciébdl, és athelyezi a P2 pozicidba.

50 mm

I
I

Ha nincs munkadarab befogva, a robot
a P_SAFE poziciéban marad.

Munkadarab felvétele

-
M_IN(8)

Pick-and-Place program

10 MVS P_SAFE

20 IF M_IN(8) = 0 THEN 20 ELSE 30
30 HOPEN 1

40 MVS P1,-50

50 MVS P1

60 HCLOSE 1

70 DLY 0.2

80 MVS P1, -50

920 MVS P2, -50

100 MVS P2

110 HOPEN 1

120 DLY 0.2

130 MVS P2, -50

140 IF M_IN(8) = 1 THEN 40 ELSE 150
150 MVS P_SAFE

160 END
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Munkadarab lerakasa

Vigye biztonsagos poziciéba

Varjon a bejové 8-as bitre

Nyissa az 1-es megfogot

Mozogjon a P1 ponttél 50 mm-re (relativ médon szerszam koordinataban)
Mozogjon a P1-be

Zéarja az 1-es megfogot

Varjon 0,2 masodpercet, mig a fogd be nem zar

Mozogjon a P1 ponttél 50 mme-re (relativ médon szerszam koordinataban)
Mozogjon a P2 ponttél 50 mm-re (relativ médon szerszam koordinataban)
Mozogjon a P2-be

Nyissa az 1-es megfogét, és tegye le a munkadarabot

Varjon 0,2 masodpercet, mig a megfogd ki nem nyit

Mozogjon a P2 ponttél 50 mme-re (relativ médon szerszam koordinataban)
Ha tobb alkatrész van, ismételje meg a pick and place muveletet

Ha nincs tobb alkatrész, lljon vissza biztonsagos pozicidba és fejezze be a programot
Program vége
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Szoftver

Bl RT Toolbox2

Az RT Toolbox2 egy robotprogramok létre-
hozésara és alkalmazasok tervezésére vald
szoftver. A szamitdgépes szoftver a robot-
rendszer megvalésitasanak minden fazisat
tdmogatja, az alkalmazas lizembe helyezé-
sétdl a hibakeresésen, szimulacion, karban-
tartason at egészen az lizemeltetésig. Ebbe
a programok létrehozasa éppugy beletarto-

telepitése el6tti tesztlizem, a ciklusidék

meghatérozasa, az izembe helyezés soran

végzendd hibakeresés, a miikodés felligye-

lete vagy az lizemzavar-elhdritas.

® Windows® 2000, Windows® XP,
Windows® Vista, Windows® 7 és
Windows® 8 (2.50C-t6l) operacios rend-
szerekkel kompatibilis

® Valamennyi folyamat tdmogatésa
a programozastdl az izembe helyezésen
at egészen a karbantartdsig

® Sokféle szimulacios funkcid
® Bdyvitett karbantartasi funkciok

zik, mint a programok szerkesztése, a robot

Bdvitett RT Toolbox2 kijelzési funkciok

® A paraméterbedllitdsok megjelenitése a beallitasi hibak elkeru-
Iése érdekében

® A betanitott pozicidk és a végpontok palyajanak megjelenitése
® Megfogok konfiguracioja és felszerelése a robotkarra

® 3D-modellek importaldsa a robotprogramba
(hasznalt 3D-formatumok: STL, OBJ)

A palydk megjelenitése

A kivalasztott poziciéadatok
megjelenitése

Csatlakoztatas az iQ Works rendszerhez

® Egyszer(sitett programkezelés
Lehetdvé teszi a programok és adatatblokkok kotegelt
feldolgozasat egy programozhaté logikai vezérl6bél egy
szervoerdsitdbe, kijelz6egységbe vagy robotba.

® EgyszerUsitett késziilékvélasztas
A Mitsubishi Electric valamennyi késziiléke megtaldlhato
és kivalaszthatd a Navigatorban. Az 1.24A verziétél kezdé-
ddéen robot CPU-k valaszthatok és a verzidhoz mellékeljiik az
RT Toolbox2 szoftvert.

MELSOFT i() Works

MELSOFT Navigator

40

Funkcié a program szerkesztéséhez és a hibakereséshez

Programok Iétrehozdsa MELFA-BASIC IV/V vagy Movemaster *
programnyelven, tokéletesitett munkakornyezet a tobbablakos
formatumnak és a nagy szamu szerkesztési funkcidénak héla. Ez
rendkivll nagy segitséget jelent az olyan funkciok ellendrzésénél,
mint a programlépések végrehajtdsa, a tartasi pozicié bedllitasanal
vagy mas feladatok elvégzésénél.

* A MELFA-BASIC programozési nyelvet robotok vezérléséhez fejlesztettiik ki.
AMELFA-BASICIV/V specidlis parancsaival az olyan bonyolult folyamatok is egyszeriien programozhatdk, pint pl.
aprogramok parhuzamos végrehajtésa vagy programelagazésok kialakitésa, amelyek BASIC-ben csak nehezen
lennének megvaldsithatok.

Ui rELIE S
Mo1=0
MO1=M01+1
Moy POD
Moy PO
Mow POZ
HOpen 1

0| v EErr

[ ] @
© o e e e

Szimulacios funkciok

A robotok offline mozgatdsa, az egyes programrészek titemiddinek
mérése.

3D-kijelzés

Az alkalmazas grafikus megjelenitése méretekkel, szinekkel és
a munkakdornyezet mas jellemzéivel.
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Feliigyeleti funkciok

A programvégrehajtas, a valtozdk, a bemend jelek stb. felligyelete

Il MELFA-Works

Szoftver

Karbantartasi funkciok

Ezen funkciok kozé tartozik a karbantartasi id6kozok felligyelete,
a pozicidadatok visszaallitdsa, a paraméterkezelés stb.

3D-s robotszimulaciés program, amely hathatés tamogatast nyujt a rendszer tervezésénél és a koncepcio kidolgozasanak

elso lépéseinél
A SolidWorks @ rendszerhez valé
MELFA-Works kiegészit6 @ lehetévé teszi

a robot gyartérendszerben térténd szami-
tégépes szimuldcidjat, és a munkadarab

alakitja. A SolidWorks platformot a MELFA-
Works eszkdzzel kiegészitve Uj elemekkel
béviilnek a robot szimuldcids funkcidi.

® A kiils6 berendezések munkadarab-ada-
tai betdlthetdk és atrendezheték

® Megfogok telepitése CAD-fajlokkal
® Munkadarabok mozgatdasa

@ 3D-forrasadatok tizemeltetési adatokka
alakitasa

® Offline betanitas 3D-s kornyezetben

Robotprogramok automatikus létrehozasa

A robot miikddéséhez sziikséges pozicidadatok és robotprogram,
automatikusan létrehozhaték a munkadarab 3D-CAD adatainak (*3)
SolidWorks® szoftverbe torténd betoltésével, tovabba az izemeltetési
feltételek és tartomanyok megadasaval a MELFA-Works eszkozben.

*3) Formatumok, amelyek betdlthetdk a SolidWorks® programba

® Robotprogramok létrehozésa (sablonok)
A programfutasok offline betanitott pozi-
ciok és CAD-link funkciok kombinacidja-
bol hozhatdk létre, majd a robotprogra-
mokba konvertalhatok. (MELFA-BASIC IV,
V formatum)

® A robot miikodésének szimulacidja

® Az elmozduldsi ut megjelenitése az alkal-
mazasban/munkavégzési tartomanyban

® A robot és a kdrnyezd egységek kozotti
Utkozésveszély ellendrzése

® A szimulalt elmozduldsok mentése (AVI)
video formajaban
® Ciklusid6k mérése

® Funkciok a robotprogramban torténé
hibakereséshez

® [ éptetd lizem - robotpozicidk betanitasa

® Linedris tengely telepitése és a tengellyel
felszerelt robotrendszer miikodésének
el6zetes vizsgalata

® A CAD-koordinatak altal el6irt pozicidk
és a robotkoordindtak egymashoz
igazitasa

@ Egy kiegészitd eszkoz révén tovabbi funkciokkal egészithetdk ki

a szoftvercsomagok.
@ A SolidWorks® a SolidWorks Corp (USA) bejegyzett markajelzése.

MELFA-Works példameniik

MELFA-Works

- IGES « PAR (Solid Edge TM)

- STEP « IPT (Autodesk Inventor)

- ParasolidR - DWG

« SAT (ACISR) - DXFTM

« Pro/ENGINEERR - STL

« CGR (CATIARgraphics)  « VRML

« Unigraphics « VDA-FS

Megjegyzés: Keresse fel a SolidWorks weboldaldt is, és tekintse meg a legfrissebb dokumentumokat

» Machanical Desktop
- CADKEYR
- Viewpoint

RT-Toolbox2-Mini

« RealityWave

« HOOPS

+ HCG (Highly
compressed graphics)
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