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A kézikonyvrol

A kézikdnyvben szerepl6 szovegek, dbrak, diagramok és
példak csupan a kézikonyvben ismertetett ipari robotok telepitésével, kezelésével
és lizemeltetésével kapcsolatos miiveletek magyarazatdul szolgalnak.

Amennyiben kérdése van a jelen kézikdnyvben leirt késziilékek
telepitésével és lizemeltetésével kapcsolatban, kérjiik, forduljon bizalommal
az 6nhoz legkdzelebbi kereskedelmi kirendeltséghez vagy az On viszonteladéjéhoz
(lasd a borito oldalat).
Az aktualis informacidkat, illetve a gyakran feltett kérdések valaszait
a kovetkez6 internetes oldalon olvashatja: https://hu3a.mitsubishielectric.com.

A MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE B.V. fenntartja maganak a jogot
a kézikonyv mdszaki tartalméanak tetszéleges idépontban, el6zetes értesités
nélkil torténé megvaltoztatasara.
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Biztonsagi tudnivalok

Célcsoport

A kézikdnyv kizdrélag a megfelel6 szakképzettséggel és gyakorlattal rendelkezd, az automatizalas
biztonsagtechnikai szabvanyait ismer6 villamos szakemberek szdmara irédott. A robotok és tartozé-
kok rendszerbe illesztését, telepitését, izembe helyezését, karbantartasat és ellenérzését csakis meg-
felelé képzettség(, az automatizalastechnika biztonsagi el6irasait ismer6 villamos szakember végez-
heti. Termékeink hardveres és szoftveres részének jelen kézikonyvben nem szereplé modositasat és
kezelését kizarolag a Mitsubishi Electric szakemberei végezhetik.

Rendeltetésszerii hasznalat

Az F sorozat ipari robotjai kizarélag a jelen kézikdnyvben megadott felhasznalasi teriileteken alkal-
mazhatok. Tartsa be a kézikonyvben megadott névleges adatokat. Az ismertetett termékek tervezé-
se, gyartasa, ellenérzése és dokumentéldsa a vonatkozé biztonsagi szabvanyok szigoru betartasa
mellett tortént. A tervezésre, szerelésre és szabdlyszer(i hasznalatra megadott kezelési elSirasok és
biztonsagi utasitasok betartasa mellett a termék normal esetben semmilyen veszélyt nem jelent sze-
mélyekre vagy anyagi javakra nézve. A késziilékek hardveres vagy szoftveres részének illetéktelen
modositasa, tovabbd a kézikdnyvben és a terméken taldlhaté figyelmeztetések be nem tartdsa sulyos
személyi sériiléseket és anyagi kdrokat okozhat. Az F sorozat robotrendszereihez kizarélag
a MITSUBISHI ELECTRIC éltal javasolt kiegésziték és bévitmények hasznélhatok.

Minden mas, ezen tulmutatd hasznalat és alkalmazas nem rendeltetésszertinek minésdl.

Az ipari robotok csak valamennyi védelmi eszkoz felhelyezése és miikddési probaja utan kapcsolha-
tok be. Ide tartozik:

@ Akulsé vészkikapcsoldk bekotése és elhelyezésre,
@ a robot tokozasa megszakité védbéberendezésekkel és
@ azajtéérintkezd kapcsoldinak elhelyezésre és csatlakoztatasa.

».Manualis izem” izemmaddban, a kulcsos kapcsold ,Manudlis” alldsaban cskkentett, max. 250 mm/
ssebességli (T1) mlkodési préba hajthaté végre. Ez az izemmadd nyitott védbburkolatok mellett (nyi-
tott koros ajtéérintkezd) is hasznalhato.

VESZELY:

Az dbrdzolds megkdnnyitése érdekében a kovetkez6 leirdsban a robotok a leveheté védibe-
rendezések nélkiil Idthatok. Leveheté védbéberendezések vagy megfelel6 biztonsdgi fényfiig-
gonyok nélkiil az automatikus iizem nem megengedett. Az elGirds figyelmen kiviil hagydsa
esetén a robot munkaterében tartozkodoé személyek siilyos sériilést szenvedhetnek.
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Biztonsagi eldirasok

A késziilékek rendszerbe illesztését, telepitését, izembe helyezését, karbantartasat és ellendrzését az
adott alkalmazasra érvényes biztonsagi és baleset-megel6zési elirdsok betartasaval kell elvégezni.

FIGYELEM:

A robot szdllitdsi terjedelmének része egy biztonsdgtechnikai kézikonyv. A kézikonyv a telepi-
tés, az iizembe helyezés és a karbantartds minden biztonsdgi szempontbdl fontos adatdt tar-
talmazza. Telepités, iizembe helyezés valamint a robottal, illetve a roboton torténé munkdla-
tok megkezdése elétt feltétleniil olvassa el ezt a kézikonyvet, és mindenképpen tartsa be
a benne foglaltakat!

Amennyiben a robothoz nincs mellékelve a kézikonyv, haladéktalanul forduljon Mitsubishi-
viszonteladdjdhoz.

A fentieken kiviil az alabb felsorolt biztonsagi eléirasok tartandok be (a teljesség igénye nélkiil):
@ VDE-elbirdsok

- VDEO0100
1000 V névleges fesziiltség alatti er6sdramu berendezések létesitésére vonatkozé rendelke-
zések

- VDE 0105
Er6saramu berendezések (izemeltetése

- VDEO0113
Elektronikus késziilékekkel felszerelt elektromos berendezések

- VDE 0160
Er6saramu berendezések és elektronikus késziilékek |étesitése

- VDE 0550/0551
Transzformatorokra vonatkozo rendelkezések

- VDE 0700
Haztartasi és hasonlé célu elektromos késziilékek biztonsaga

- VDE 0860
Halbzati Uzem( haztartasi és hasonlo célu elektromos késziilékekre és tartozékaikra vonatko-
z6 biztonsagi rendelkezések

@ Tlzvédelmi eldirdsok
@ Baleset-megeldzési eldirasok

- VBGNr.4
Elektromos berendezések és késziilékek
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Magyarazat a biztonsagi figyelmeztetésekhez

Jelen kézikdnyvben a robot szakszer( és biztonsdgos hasznalata szempontjabdl fontos figyelmezte-
tések olvashatdék.

Az egyes tudnivalok jelentése a kdvetkez6:

VESZELY:
Olyan veszélyforrds, amely a megfelel6 évintézkedések figyelmen kiviil hagydsa esetén a ke-
zel6 életét és testi épségét veszélyezteti (pl. fesziiltség).

FIGYELEM:
Olyan veszélyforrds, amely a megfelel6 6vintézkedések figyelmen kiviil hagydsa esetén a ro-
bot, a hozzd tartozo periféridk vagy mds anyagi javak kdrosoddsdt eredményezheti.
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Altalanos biztonsagi figyelmeztetések és 6vintézkedések

A kovetkezé biztonsagi figyelmeztetések a robotrendszerekre vonatkoz6 altalanos irdnyelvek. Ezen
Utmutatdsokat a robotrendszer tervezésekor, telepitésekor és tizemeltetése soran feltétleniil figye-
lembe kell venni.

VESZELY:

® Vegye figyelembe az adott felhaszndldsra érvényes biztonsdgi és baleset-megel6zési el6-
irdsokat. A beépitésnek, a huzalozdsnak valamint a részegységek, alkatrészek és késziilé-
kek felnyitdsdnak fesziiltségmentes dllapotban kell térténnie.

@® Rendszeresen ellenérizze a késziilékekhez csatlakozo, dramot vezeté kdbelek és vezetékek
szigetelését és folytonossdgdt. Amennyiben hibdt taldl a kdbelezésben, azonnal dramtala-
nitsa a késziilékeket és a kdbelezést, majd cserélje ki a hibds kdbelezést.

@ Uzembe helyezés elétt ellenérizze, hogy a késziilékre megengedett hdlézati fesziiltség ér-
téktartomdnydnak megfelel-e a helyi hdlozati fesziiltség.

@ Tegye meg asziikséges intézkedéseket ahhoz, hogy a fesziiltségingadozdsok és -kimaradd-
sok utdn a megszakadt program ismét folytathato legyen. llyen esetekben még révid idére
sem jelentkezhet veszélyes iizemdllapot. Adott esetben ,,vészledllitds” sziikséges.

@® Az EN 60204/IEC 204 VDE 0113 szabvdnyok szerinti vészledllito berendezések miikodokeé-
pességét minden alkalmazdsban biztositani kell. A vészledllito berendezés alaphelyzetbe
kacsoldsdnak hatdsdra a robotkar nem kezdhet ellenérizetlen mozgdsba.

A mozgatasra vonatkozé altalanos biztonsagi tudnivalék

A biztonséagra és védelemre vonatkoz6 részletes informécidk a biztonsagtechnikai kézikdnyvben ol-
vashatok.

VESZELY:

@ Arobotkarbizonyos burkolataimiianyagbol késziilnek. A robotkar ezen részei nem képesek
részegységek megtartdsdra, és nem tudnak ellendllni nagy er6hatdsoknak. A burkolatok
ellendlinak az olajnak.

@ Arobottengelyek fékkel vannak elldtva. Ne fejtsen ki nyomdst kézzel a robot csukléira, mert
ezzel kdrt tehet a hajtdsban.

@ A csuklo (csuklos karos robot esetén) illetve az orsé (SCARA-robotok esetén) a normadl
munkatérben mozogva is a robot torzsének iitkozhet. Erre kiilondsen lépteté ilizemben
iigyeljen.

@ A robotkar olyan preciziés alkatrészekbél dll, amelyek megfelel6 mértékii kenést igényel-
nek. Alacsony hémérsékleten torténd, un. hideginditds esetén a szervorendszer riasztdst
adhat, illetve csokkenhet a poziciondlds pontossdga. llyen esetben el6szor terhelés nélkiil
jdrassa a robotkart.

@ Az dramiités és az interferencidk hosszu tdvi megakaddlyozdsa érdekében a robotkart és
a vezérl6egységet 3-as osztdlyu foldeléssel kell elldtni.

® A kézikonyvekben szerel6 adatok kizdrélag abban az esetben érvényesek, ha a miiszaki
kézikonyv karbantartdsi munkdlatai rendszeres id6k6zonként végrehaijtjdk.
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VESZELY:

@ Mielétt a robotot linedris egységgel vagy emeléasztallal egyiitt haszndind, cserélje ki
a vezetékeket flexibilis (kabelvédé Idancos) kiviteliire, mert a normadl kivitelii csatlakozove-
zetékek megtorhetnek.

@ Csuklos karos robot falra torténd felszerelése esetén a J1 tengely mozgdstartomdnyadt kor-
latozni kell.

@ Ugyeljen arra, hogy a robot mozgdsa kézben a munkadarab ne iitk6zzén a kézelben taldl-
haté egységeknek, mert eza munkadarab elmozduldsdt eredményezheti.

@® Amennyiben a tengelyek igen nagy pontossdggal mozognak, a munkadarab helyzete elto-
Iédhat. Ugyeljen arra, hogy amunkadarab és a kozelben taldlhaté egységek ne iitk6zzenek.

® Nehelyezzen felragasztészalagot vagy cimkét arobotkarra és avezérléegységre. A felhasz-
ndlt ragaszoanyag kdrt tehet a bevonattal elldtott feliiletekben. Az IEC IP szimbélumokon
megadott védelem ezutdn nem biztositott.

® Amennyiben a robottal nehéz tdrgyakat mozgat nagy sebességgel, a robot feliilete felfor-
résodhat. A robotkar megeérintése ilyenkor égési sériiléseket ugyan nem, de kisebb sériilé-
seket okozhat.

® Arobotot ne azdramelldtds kikapcsoldsdval dllitsa meg. Amennyiben az dramelldtds rend-
szeresen megszakad, mikézben a robot nagy terhet mozgat vagy nagy sebességgel mozog,
a hajtdsa kdrosodhat, illetve a hajtds jdtéka kedvezétleniil vdltozhat.

® Ha egy csuklés karos robot J1, )2 vagy J3 tengelye automati kus iizemben iitk6zi k a mecha-
nikus végiitkozokkel, ki kell cserélni a végiitk6z6k miiagyag csillapitéelemét. Ellenkezé
esetben a kovetkezé iitkozéskor stlyosan sériilhet a robot hajtdsa. Az alkatrészek cseréjé-
hez Iépjen kapcsolatba Mitsubishi-partnerével.

® Azdramelldtds megszakaddsakor a robotkar fékei aktivdlodnak. llyenkor a robotkar letér-
het az el6zetesen megadott pdlydrdl. Ez-attdl fiiggéen, hogy az automatikus iizem hol
szakadt meg- pl. a mechanikus végiitk6z6k szdmdra jelenthet problémdt. Tegye meg
a sziikséges intézkedéseket ahhoz, hogy megakaddlyozza a robotkar és a periféridlis készii-
lékek iitkozését.

@ Ne végezzen Iokofesziiltség-probdt. Ha a proba véletleniil mégis végrehajtdsra keriil,
a berendezés meghibdsodhat. A garancia a l6kéfesziiltség-probdra nem terjed ki. Amen-
nyiben mégis végre kivdnja hajtani, a kiszédramot 100 mA értékre dllitsa. A kiiszodramot
10 mA-nek vdlasztva a beépitett AC-sziir6 kiuszodrama miatt a valédindl kisebb mérési
érték jelentkezik.

@ AzF-Qsorozat késziilékein mindig helyezze fel a védéfedelet az SSCNETIII csatlakozora, ha
nem csatlakoztat hozzd kdbelt. Ellenkez6 esetben a szennyezédések kedvezétleniil befolyd-
solhatjdk a jeldtvitel min6ségét, és miikodési hibdt eredményezhetnek.

@ Az F-Q termékcsaldd késziilékeirél addig ne tdvolitsa el az SSCNETIII kdbelt, amig a CPU
rendszer vagy a hajtdsegység dramelldtdsa nincs kikapcsolva.

Soha ne nézzen a robot CPU vagy a hajtdsegység SSCNETIII csatlakoz6ibdl sugdrzoé fénybe,
illetve az SSCNETIII kdbel szabad végébe. A kisugdrzott fény az IEC 60825-1 szabvdny sze-
rint 1-es osztdlyu (Class 1) Iézerfény, amely kozvetleniil a szembe jutva irritdciot okozhat.
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A kézikonyvben hasznalt szimbélumok

Tudnivalok hasznalata

A fontos informacidkat jel6l6 tudnivaldkat az aldbbi kiemelés kiilénbozteti meg:

TUDNIVALO I A tudnival6 szévege
Szamozasok hasznalata az dbrakon
Az dbrakon lathato elemek szamozasat fekete korben [évé fehér szamok jelzik, majd a szamozast egy,
az dbrahoz tartozo tablazat magyardazza, pl.:
0000
Kezelési utasitasok hasznalata
A kezelési utasitasok lizembe helyezési, kezelési, karbantartasi stb. miiveletek Iépéssorrendje, ame-
lyeket pontosan a megadott sorrendben kell elvégezni.
Szamozasuk folytatélagos (fekete szamok fehér korben):
Q) Szbveg
(@ Szoveg
®) Szobveg
Labjegyzetek hasznalata a tablazatokban
A tdblazatokhoz tartozé tudnivaldk a tablazat alatt elhelyezett ldbjegyzetek formajaban olvashaték
(fels6 indexben elhelyezett szamozas). A tablazat megfelel6 helyén labjegyzet-jel lathaté (felsé in-
dexben elhelyezett szdmozas).
Ha egy tablazathoz tobb labjegyzet is tartozik, azok a tablazat alatt folytatélagos szamozassal (fehér
korben fekete szam, felsé indexben) olvashatok:
® Szbveg
@ Szbveg
® Szbveg
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Bevezetés

1 Bevezetés

Mitsubishi Electric Corporation

2-7-3 Marunouchi, Chiyoda-ku, Tokyo, Japan

Mitsubishi Electric Europe B.V.

Gothaer StrafBe 8, 40880 Ratingen, Germany

Minden jog fenntartva « A termékek tulajdonsagait és
és a mlszaki adatokat érintd informaciok helyességéért
nem vallalunk garanciat.

Jelen kézikdnyv az F-sorozat robotjainak kicsomagolasat, elhelyezését, csatlakoztatasat és elsé lizem-
be helyezését ismerteti.

A berendezésekhez eredeti MITSUBISHI ELECTRIC B.V. (izemeltetési Gtmutatd is tartozik.
A kézikbnyvben megadott kezelési lépések az R32TB és R33TB Teaching Box egységre érvényesek.

A kézikonyv a kdvetkezé robotokra és vezérl6egységekre érvényes:

Sorozat Tipus @ Felépités tg:‘:;nﬁ(sg] Vezérlegység

RV-2FB-D/RV-2FB-1D 2

RV-4FM-D/RV-4FM-1D
RV-4FLM-D/RV-4FLM-1D 4
RV-7FM-D/RV-7FM-1D 7
RV-7FLM-D/RV-7FLM-1D Csuklds karos 7
RV-7FLLM-D/RV-7FLLM-1D 7

F-D RV-13FM-D/RV-13FM-1D 13 CR750-D/CR751-D
RV-13FLM-D/RV-13FLM-1D 13
RV-20FM-D/RV-20FM-1D 20
RH-3FH-D/RH-3FH-1D 3
RH-6FH-D/RH-6FH-1D 6
SCARA
RH-12FH-D/RH-12FH-1D 12
RH-20FH-D/RH-20FH-1D 20
RV-2FB-Q/RV-2FB-1Q 2
RV-4FM-Q/RV-4FM-1Q 4
RV-4FLM-Q/RV-4FLM-1Q 4
RV-7FM-Q/RV-7FM-1Q 7
RV-7FLM-Q/RV-7FLM-1Q Csuklés karos 7
RV-7FLLM-Q/RV-7FLLM-1Q 7
F-Q RV-13FM-Q/RV-13FM-1Q 13 CR750-Q/CR751-Q
RV-13FLM-Q/RV-13FLM-1Q 13
RV-20FM-Q/RV-20FM-1Q 20
RH-3FH-Q/RH-3FH-1Q 3
RH-6FH-Q/RH-6FH-1Q 6
SCARA

RH-12FH-Q/RH-12FH-1Q 12
RH-20FH-Q/RH-20FH-1Q 20

1-1 tabl.: Arobotmodellek és a vezérlbegységek dttekintése

® ACR751 vezérléegységgel izemeltethetd robotoknal , 1" dll az azonosité utolsé el6tti helyen, pl.:
RV-2FB-1D.
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Tipusjelolés Bevezetés

1.1 Tipusjelolés

By _ _F__B_ !: g D1 SXX SHxx: beliil vezetett kabelek és tomlék
] T s kulénleges kivitel

MS**: specidlis védelemmel ellatott vezérl6egység

1: CE-megfeleléség

Vezérl6egység:
D: CR750-D Q: CR750-Q
1D: CR751-D1 Q: CR751-Q

Ures mez6: alapkivitel (IP40)
M: froccsend viznek ellenallé kivitel (IP67)
C: tisztatéri kivitel (ISO 3. osztaly)

Ures mez6: alapkivitel
L vagy LL: Hosszu karos kivitel

csak RV-2F
Ures mezo: fékezett J2, J3 és J5 tengely
B: Mindegyik tengely fékezett

Sorozat
F: F-sorozat

Terhelhet6éség, kg

RV: Csuklés karos robot

1-1 abra: A csuklés karos robotok tipusjel6lése
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Bevezetés Tipusjeldlés

RH-CJFH 35 15 C -D1-SMxx

1T T Sxx: kuilonleges kivitel

MS**: specidlis védelemmel ellatott vezérl6-
egység
1: CE-megfelelség

Vezérlbegység:
D: CR750-D Q: CR750-Q
1D:CR751-D 1 Q: CR751-Q

Uires mezé: alapkivitel
C: tisztatéri kivitel
M: Fréccsend vizzel szemben védett kivitel

A golydsorsé hossza
pl.: 12: 120 mm, 15: 150 mm, 20: 200 mm,
34:340 mm, 35: 350 mm, 45: 450 mm

Karhossz
pl.: 35:350 mm, 45: 450 mm, 55: 550 mm
70: 700 mm, 85: 850 mm, 100: 1000 mm

Sorozat
FH: FH-sorozat

Terhelhetéség, kg

RH: SCARA-robot

1-2 abra: A SCARA-robotok tipusjelélése

F sorozat 1-3



Alapvet6 biztonsagi tudnivaldk Bevezetés

1.2 Alapveto biztonsagi tudnivalok

A MELFA-robotok alegmodernebb technikakat felhasznalva, izembiztos kivitelben késziilnek, ennek
ellenére veszélyforrast jelenthetnek, ha nem szakképzett vagy legaldbb betanitott személyek kezelik,
illetve szakszerttleniil, vagy nem a rendeltetésiiknek megfeleléen hasznaljak 6ket.

A berendezések jelentette legfontosabb veszélyek:
@ Sériilés- és életveszély a kezelore és harmadik személyre nézve

® Arobot és mas gépek sériilése, az lizemelteté egyéb anyagi javainak karosodasa

FIGYELEM:

Az iizemeltetd gydregységében dolgozo, a robot elhelyezésével, iizembe helyezésével, kezelé-
sével, karbantartdsdval és javitdsdval megbizott valamennyi személynek el kell olvasnia és
meg kell értenie a robothoz tartozé miiszaki dokumentdciot, kiilonos tekintettel a

BIZTONSAGTECHNIKAI KEZIKONYV

tartalmdra.

FIGYELEM:
Feltétleniil és szigoruan tartson be minden biztonsdgtechnikai irdnyelvet. Jelen bevezet6 biz-
tonsdgi tudnivalokhoz a kévetkezé utmutatdsok kapcsolodnak:

Arobotot kizdrolag szakképzett és erre jogosult kezel6személyzet iizemeltetheti és kezelheti.

A robot iizemeltetéséhez tartozo kiilonb6zo tevékenységekhez pontosan ki kell jelolni a sze-
mélyi hatdskéroket, majd be kell ezeket tartani, hogy a tisztdzatlan felel6sségi kérdések ne
veszélyeztessék a biztonsdgot.

Az elhelyezést, az iizembe helyezést, a felszerelés, az iizemeltetést, a felhaszndldsi koriilmények
és iizemeltetési modok megvdltoztatdsdt, a karbantartdst, az ellenérzést és a javitdst érinté
munkadlatok esetén kovesse az iizemeltetési utmutatoban megadott kikapcsoldsi eljdrdsokat.

A vészkikapcsolo helyét mindenkinek ismernie kell, és a kapcsolo hozzdférhetéségét minden
koriilmény kozott biztositani kell.

Tilos minden olyan miivelet, amely a gép biztonsdgdt kedvezétleniil befolydsolja.

A kezelének gondoskodnia kell arrél, hogy a gépet jogosulatlan személy ne kezelhesse (pl. olyan
eszk6z6k haszndlatdval, amelyek megakaddlyozzdk a jogosulatlan haszndlatot).

A gépet iizemelteté vdllalatnak gondoskodnia kell arrdl, hogy a robotot kizdrdlag hibdtlan
dllapotban miikodtessék.

A gépet iizemelteté vdllalatlan gondoskodnia kell a mindenkori kezel6személyzet megfelel6
oktatdsdrol, tovdbbd arrdl, hogy karbantartdsi és ellendérzési munkdlatok csak és kizdarélag
arobot és a periféridk kikapcsolt dllapotdban keriiljenek végrehajtdsra.

VESZELY:
A vezérl6egységet kizdrolag megszakiton keresztiil szabad a villamos hdlézatra csatlakoztat-
ni. Ellenkez6 esetben fenndll az dramiités veszélye.

A villamos hdlozatra torténé csatlakoztatds részletes leirdsdt ldsd: 4.4.2 rész.
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Bevezetés Az lizemeltetés kornyezeti feltételei

1.3 Az tizemeltetés kornyezeti feltételei

Mivel a kérnyezeti feltételek jelentés mértékben befolyasoljdk a berendezés élettartamat, a robot-
rendszer nem lzemeltethet6 az alabbi feltételek kdzott:

@ Fesziiltségellatas
A robot nem tizemeltethetd, ha

- atapfeszlltség RV-2FB/4FM/4FLM és RH-3FH/6FH robot esetén 180V ACfesziiltségnél kisebb
vagy 253V ACfesziiltségnél nagyobb, illetve RV-7FM/7FLM/7FLLM/13FM/13FLM/20FM és RH-
12FH/20FH robot esetén 207 V AC fesziiltségnél kisebb vagy 253 V AC feszliltségnél nagyobb,

— 20 ms-nal hosszabb rovid ideju fesziltségkimaradasok fordulnak eld,

- avillamos halézat nem tud legalabb 0,5 kVA (RV-2FB/RH-3FH), 1,0 kVA (RV-4FM/4FLM, RH-6FH),
1,5 kVA (RH-12FH/20FH), 2,0 kVA (RV-7FM/7FLM/7FLLM) illetve 3,0 kVA teljesitményt biztositani

@ Elektromagneses interferencia
A robot nem tizemeltethetd, ha

- avillamos héalézaton 1000 V-nal nagyobb és 1 és-nal hosszabb ideji fesziiltségcsucsok jelent-
keznek,

- azegyséqg frekvenciavalto, transzformator, magneskapcsold vagy hegesztéberendezés koze-
lében talalhato,

- azegység radié vagy televizié kdzelében talalhato.
® Homérséklet/paratartalom
A robot nem tizemeltethetd, ha
- akornyezeti hémérséklet nagyobb mint 40 °C vagy kisebb mint 0 °C,
- atelepités helyét kozvetlen napsugarzas éri,
- aparatartalom kisebb mint 45% vagy nagyobb mint 85 %,
- péaralecsapddas jelentkezhet.
® Rezgések
A robot nem tizemeltethetd, ha
- atelepités helyén erés rezgések vagy lokések jelentkeznek,

- maximalis terhelése szallitas kdzben nagyobb mint 34 m/s?, illetve tizem kézben nagyobb
mint 5 m/s2.

@ A telepités helye
A robot nem tGizemeltethetd, ha
- atelepités helye ki van téve erés elektromos vagy magneses mezdék hatasainak,
- er6sen egyenetlen feliileten,

- jelentés mennyiség pornak vagy olajkddnek van kitéve.

1.4 EN ISO 13849-1 szerinti teljesitményszint (PL)

A dokumentumban ismertetett robotrendszerek megfelelnek a kovetkezéknek
® Teljesitményszint (PL): d
@® Kategoria:3
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EN I1SO 13849-1 szerinti teljesitményszint (PL) Bevezetés
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A rendszer attekintése Szallitasi terjedelem

2 A rendszer attekintése

Jelen fejezet a MELFA-F sorozat ipari robotjaihoz tartozé azon késziilékeket és rendszerelemeket mu-
tatja be, amelyek a robot alapveté mikodéséhez sziikségesek. Az opcionalis tartozékokat és pétal-
katrészeket a miszaki kézikdnyv ismerteti.

2.1 Szallitasi terjedelem

2.1.1 F-D sorozat

Csuklos karos robot

SCARA

Kabelkészlet

Rogzitécsavarok
(alatétekkel és rugos
% alatétekkel) ’\ @, m
il
7

MITSUBISHI

nnnnnnnnnnn

Vezérldegység Mdszaki dokumentécié

R002260F

2-1 abra: AzRV-F-D és RH-FH-D robotrendszerek szdllitdsi terjedelme
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Szallitasi terjedelem A rendszer attekintése

2.1.2 F-Q sorozat

Csuklos karos robot

SCARA

vagy

Kabelkészlet

Rogzitécsavarok
(alatétekkel és rugos
alatétekkel)

aaaaaa

Robot CPU Hajtasegység M(szaki dokumentacid

R002261

2-2 abra: AzRV-F-Q és RH-FH-Q robotrendszerek szdllitdsi terjedelme
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A rendszer attekintése Rendszerkonfiguracio

2.2

2.2.1

TUDNIVALO

Rendszerkonfiguracio

Ez a rész azokat a részegységeket mutatja be, amelyek alapvetd fontossaguak egy robotrendszer fel-
épitéséhez.

A kiilénbo6z6 rendszerekhez a kdvetkezd vezérléegységek alinak rendelkezésre:

@® CR750-D vezérléegység

@® CR751-D vezérl6egység

@® CR750-Q vezérl6egység: CR750 hajtasegység és Q172DRCPU robot CPU

@® CR751-Q vezérl6egység: CR751 hajtasegység és Q172DRCPU robot CPU

F-D sorozat

Csuklés karos robot

Kabelkészlet

Teaching Box
(opciondlis)

R002262F

2-3 abra: F-D sorozati robotrendszer konfigurdcidja

I A Teaching Box opcionalis tartozék. Az egység a robot kézi (izemeltetéséhez sziikséges.
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Rendszerkonfiguracié

A rendszer attekintése

2.2.2 F-Q sorozat
Csuklds karos robot
Kabelkészlet
Teaching Box Hajtasegység
(opcionalis)
Robot CPU
R002263F
2-4 abra: F-Qsorozati robotrendszer konfigurdcidja

TUDNIVALO I A Teaching Box opciondlis tartozék. Az egység a robot kézi lizemeltetéséhez sziikséges.
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A rendszer attekintése Rendszerkonfiguracio

2,23 A robotkar részegységei

Csuklo Ja-tengely Alkar (2-es kar)

J5-tengely .

Megfogo + ST 6 amrelRICH - .
csatlakozépereme & ,!.‘MTSI.BISH )

+
Jé-tengely *

Kényokegység

“=~. J3-tengely

Felkar (1-es kar)

J2-tengely

2-5 abra: Csuklds karos robotok robotkarjdnak részegységei

Tengely jelolése Jelentés
J1-tengely Torzs tengelye
J2-tengely Vill tengelye
J3-tengely Konyok tengelye
J4-tengely Alkar tengelye
J5-tengely Csuklé hajlitasi tengelye
J6-tengely Csuklé forgastengelye

2-1 tabl.: Atengelyek jel6léseinek dttekintése
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Rendszerkonfiguracio A rendszer attekintése

J2-tengely

J1-tengely

J3-tengely

Golydsorsé6 _— — i

¢ 5

J4-tengely

R002265F

2-6 abra: SCARA-robotok robotkarjdnak részegységei
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A rendszer attekintése CR750-D/Q vezérl6egység

2.3

2.3.1

CR750-D/Q vezérloegység

Elélap

A kovetkezé dbréan a CR750-D/Q vezérl6egység eldinézete lathato.

) o
\

\

(7]

Ventilator
R002266E
2-7 abra: A CR750-D/Q vezérl6egység eléInézete
Szam | Megnevezés Miikodés
@ | [Power] kapcsold A vezérl6egység be- és kikapcsolasara szolgal

Port az R32TB/ R56TB vagy R28TB/R46TB Teaching Box csatlakoz-
tatasahoz (csak adapterrel csatlakoztathatd)

©® | T/B-csatlakozd Amennyiben nem csatlakozik az eszk6zh6z Teaching Box, a vezér-
I16egység kikapcsolt dllapotdban csatlakoztassa a révidre zar6é
dugaszt az interfészcsatlakozora.

© | Portburkolata USB-port és elem tartd (csak a CR750-D tipusnal)

A berendezés vezérl6egységrél vagy kiilsé készilékekrdl mikod-
tethetd. A kilsé jelekkel vagy Teaching Box egységrél torténé
mukodtetés ilyenkor inaktiv. (Az automatikus tizem inditasat

O | [MODE] valasztékapcsol6 kivéve.)

AUTOMATIC

Aktivalt Teaching Box esetén a robot kizarélag a Teaching Box egy-
MANUAL ségrél mikodtethetd. Kiilsé jelekkel vagy a vezérléegységrél tor-
ténd miikodtetés ilyenkor nem lehetséges.

Reteszel6 kapcsold a robotrendszer vészleadllitasdhoz.

A kapcsolét megnyomva a szervorendszer aramellatasa azonnal
© | [EMG.STOP] kapcsold megszUnik, és a mozgo robotkar azonnal megall. A kapcsolét
jobbra forditva a reteszelés megsztinik, és a kapcsolé visszaugrik
eredeti helyzetébe.

@ | Szuréfedél A burkolat mogott egy sz(rd taldlhato.

Kezelégombok a szervorendszer tapfesziiltségének be- és kikap-
@ | Kezeldfelilet csolasahoz, programok elinditasahoz és ledllitasahoz stb.
(lasd 2-8 oldal)

2-2 tabl.: A CR750-D/Q vezérlbegység elblapi részegységeinek dttekintése
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CR750-D/Q vezérl6egység

A rendszer attekintése

2.3.2 Kezelofeliilet
A kovetkezé dbran a CR750-D/Q vezérl6egység kezeléfeliilete lathato.
CHNG DISP DOWRN Up
SVO ON @V@ OFF ASTART ASTOP ARESET MEND
N o
R002267E
2-8 abra: A CR750-D/Q vezérlGegység kezel6feliilete
Szam | Megnevezés Miikodés
Programok és a robotkar tizemének inditasa
© | [START] gomb A program végrehajtasa folyamatos.
A fut6 program megszakitasa, a robot mozgdasanak leéllitasa
® |[[STOPlgomb Funkciéja megegyezik a Teaching Box [STOP] gombjanak
Teaching Box
Hibakdd nyugtazasa
© | [RESET] gomb Torli a program leallitott dllapotat, visszaallitja a programot
Nézetvaltas a vezérl6egység kijelz6jén, a kovetkezd sorrend sze-
@ | [CHNGDISP] gomb rint: Programszédm — Program sorszam — Sebesség — Felhaszna-
16i informéacidok — Gyartoi informaciok
© |[[END]gomb A futd program leéllitasa az END utasitashoz érve
@ |[SVOON]gomb A szervorendszer dramellatdsanak bekapcsoldsa
@ | [SVO OFF]gomb A szervorendszer dramellatasanak kikapcsolasa
© | [STATUS NUMBER] kijelzé A riasztasi szam, a programszam, a tulvezérlési érték (%) stb. kijelzése.
© | [UP/DOWN] gomb Léptetés a kijelz6n
2-3 tabl.: A CR750-D/Q vezérlbegység kezel6- és jelzGelemeinek dttekintése
TUDNIVALO I Az@. 0. ©. 0. O és @ nyomdgombok integralt visszajelzé lampaval vannak ellatva.
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A rendszer attekintése

CR750-D/Q vezérl6egység

233 A CR750-D vezérloegység hatoldala

Burkolat

@ ACIN-csatlakozé

Szell6zényilasok
(az alsé oldalon)

@

©

R002432F

2-9 abra: A CR750-D vezérl6egység hdtoldala

Szam | Megnevezés Mikodés
@ | ACIN-csatlakozo A tapfesziltség csatlakozdja
@ | Foldel6csavar (M4 x 2) A foldelés csatlakozasa
3] EZ?;E:;’;Z ;sgmv)orendszer tapka- Robot-tapfesziiltség
@ | Csatlakozo jelkabel szamara (CN2) A robot vezérl6kabele
© | CNUSR11-csatlakozd
@ | CNUSR12-csatlakozo
A robot be és kimeneti csatlakozoi (csatlakozédugaszok mellékelve)
@ | CNUSR13-csatlakozd
@ | CNUSR2-csatlakozd
© | LAN-csatlakozo LAN-csatlakozé
@ | ExtOPT-csatlakozo A segédtengelyek vezérlésére szolgalo optikai kabel csatlakoztatasa
@ | RIO-csatlakozo Port kiegészit6 parhuzamos I/O-portok csatlakoztatasahoz
® SLOT1-foglalat Foglalatok opclionélis bévitékartydk szdmara (Ha a foglalatban nincs kar-
SLOT2-foglalat tya, tegye fel ra a burkolatot.)
® | Foldelécsavar (M3 x 2) A foldelés csatlakozasa

2-4 tabl.: Részegységek a CR750-D vezérlbegység hdtoldaldn
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CR750-D/Q vezérl6egység

A rendszer attekintése

234

A CR750hajtasegység hatoldala

A CR750-Q vezérl6egység része a Q172DRCPU robot CPU és a CR750 hajtasegység.

Burkolat

Egglela

Szell6zényilasok
(az alsé oldalon)

R002433F

2-10 abra: A CR750 hajtdsegység hdtoldala

Szam | Megnevezés Mikodés
@ | ACIN-csatlakozo A tépfesziiltség csatlakozdja
© |Foldelécsavar (M4 x 2) A foldelés csatlakozasa
3] g:?;li(:;c; ;’;sz;r;/)orendszer tapka- Robot-tapfesziiltség
@ | Csatlakozo jelkabel szamara (CN2) A robot vezérl6kabele
@ | CNUSR11-csatlakozé
@ | CNUSR12-csatlakozo
CNUSR13-csatlakozo A robot be és kimeneti csatlakozdi (csatlakozédugaszok mellékelve)
o (itt hasznalaton kival)
© | CNUSR2-csatlakozd
© | DCOUT-csatlakozd Vészledllito kapcsold
@ | CNDISP-csatlakozo Teaching Box csatlakoz6 LAN
@ | CON3-csatlakozo Teaching Box csatlakozé RS422
® | OPT-csatlakozo SSCNETIII-csatlakozo
® | Foldelécsavar (M3 x 2) A foldelés csatlakozasa

2-5 tabl.: Részegységek a CR750 hajtdsegység hdtoldaldn
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A rendszer attekintése

CR751-D/Q vezérl6egység

2.4

2.4.1

CR751-D/Q vezérloegység

Elélap

A kovetkezé dbran a CR751-D vezérl6egység eldlnézete lathato.

[

o

@ @ D@@é POWER

T

® (o]

NN

CV N
p—p

a

[ 1]
sLoT2

(2] o © ©0 (6]

== b=
® ©® 00 (8]
R002430F

2-11 abra: A CR751-D vezérlGegység el6Inézete

Szam

Megnevezés

Miikodés

ACIN-csatlakozo

A tapfesziltség csatlakozdja

Foldelécsavar (M4 x 2)

A foldelés csatlakozasa

[Power] ldmpa

Vilagit, ha be van kapcsolva a vezérléegység

Csatlakoz6 a szervorendszer tapkabele
szamdara

AMP1, AMP2: szervorendszer tapellatasa, BRK: motorfék

® 6 000

Csatlakozo jelkdbel szamara (CN2)

A robot vezérlékabele

©

T/B-csatlakoz6

Port R33TB, R47TB vagy R57TB Teaching Box csatlakoztatasahoz
Amennyiben nem csatlakozik az eszk6zh6z Teaching Box, a vezér-
16egység kikapcsolt dllapotdban csatlakoztassa a révidre zar6é
dugaszt az interfészcsatlakozora.

Sz(r6fedél

A burkolat mogott egy szliré és egy elem talalhaté.

o

CNUSR (CNUSR1, CNUSR?2) csatlakozé

A robot be és kimeneti csatlakozoi
(csatlakozédugaszok mellékelve)

o

Foldelécsavar (M3 x 2)

Foldel6 csatlakozo6 opcionalis kartyak szamara

2-6 tabl.: A CR751-D vezérlGegység elblapi részegységeinek dttekintése (1)
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CR751-D/Q vezérl6egység

A rendszer attekintése

Szam | Megnevezés Miikodés

A ldampa pirosan vilagit, ha a vezérléegység be van kapcsolva és
a robot szervomotorjai dram alatt talalhatok. A fesziiltségellatas

@ | [CHARGE] lampa kikapcsoldsa utén véarjon, amig a ldmpa kialszik, miel6tt eltavoli-
tand a vezérl6egység burkolatat. Ellenkez6 esetben fennall az
aramutés veszélye.

@ | USB-csatlakozd USB-port

® | LAN-csatlakozo LAN-csatlakozo

® | ExtOPT-csatlakozo A segédtengelyek vezérlésére szolgéld vezeték csatlakoztatdsa

@ | RIO-csatlakozd Port kiegészité parhuzamos I/O-portok csatlakoztatdsahoz

® |SLOT1,SLOT2 Kartyahely Kartyahely opcionalis bévitékartyak szamara (ha nincs benne kar-

tya, tegye fel ra a burkolatot.)

2-6 tabl.: A CR751-D vezérlbegység elblapi részegységeinek dttekintése (2)
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A rendszer attekintése

CR751-D/Q vezérl6egység

A CR751-Qvezérléegység része aQ172DRCPU robot CPU és a CR751 hajtasegység. A kovetkezd abran
a CR751 vezérl6egység eldlnézete lathato.
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2-12 abra: A CR751 hajtdsegység el6inézete

Szam | Megnevezés Miikodés
ACIN-csatlakozo A tapfesziiltség csatlakozoja
)
@ |Foldelécsavar (M4 x 2) A foldelés csatlakozasa
© | [Power] lampa Vilagit, ha be van kapcsolva a hajtasegység
Cslatlakozo a szervorendszer tapkabele sz4- AMP1, AMP2: szervorendszer tapellatasa, BRK: motorfék
mara
@ | Csatlakozo jelkabel szamara (CN2) A robot vezérl6kabele
Port R33TB, R47TB vagy R57TB Teaching Box csatlakoztatasahoz
0O |T/B-csatlakozs Amennyiben nem csatlakozik az eszk6zh6z Teaching Box, a hajtés-
egység kikapcsolt allapotdban csatlakoztassa a rovidre zaré
dugaszt az interfészcsatlakozora.
@ | Szuréfedél A burkolat mogott egy sz(ird és egy elem talalhaté.
. A robot be és kimeneti csatlakoz6i
© | CNUSR(CNUSR1, CNUSR2) csatlakozé (csatlakozodugaszok mellékelve)
© | Foldelécsavar (M3 x 2) Foldel6 csatlakozé opcionalis kartydk szamara
A ldampa pirosan vilagit, ha a hajtasegység be van kapcsolva és
a robot szervomotorjai dram alatt talalhatok. A fesziiltségellatas
@ | [CHARGE] ldmpa kikapcsoldsa utan vérjon, amig a lampa kialszik, miel6tt eltavoli-
tand a hajtasegység burkolatat. Ellenkezé esetben fennall az aram-
Utés veszélye.
@ | OPT-csatlakozé SSCNETIIl-csatlakozo
® | CON3-csatlakozo Teaching Box csatlakozé RS422
® | CNDISP-csatlakozd Teaching Box csatlakozé LAN
@® | DCOUT-csatlakozo Vészleallitd kapcsolo

2-7 tabl.: A CR751 hajtdsegység elélapi részegységeinek dttekintése
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CR751-D/Q vezérl6egység A rendszer attekintése

24.2 A CR751 hajtasegység hatoldala
| o o |
®

\

Szell6zényilasok

R002431F

2-13 abra: A CR751 hajtdsegység hdtoldala
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A rendszer attekintése Robot CPU (csak az F-Q sorozathoz)

2.5 Robot CPU (csak az F-Q sorozathoz)

AzF-Qsorozatvezérl6egységeihezkiils6 CPU tartozik, amely egy meglévé iQ-rendszerhezillesztheté.
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2-14 abra: Q172DRCPU tipusu robot CPU

Szam | Megnevezés Miikodés

@ | 7 szegmenses LED-kijelz6 | Allapotok és riasztasok kijelzése
© | SW1kodol6 kapcsol6 Az izemméd beallitasa
© | sw2kédols kapcsold ,0” allasban kell lennie.

[RUN/STOP] . -
(4] vélasztokapcsolé Hasznalaton kiviil
) ® Vészledllitas bemenet

EMI A vezérlGegység DCOUT-csatlakozojanak bekotése az EMI-kabellel (vészledllitas)
0 |cn® A vezérl6egység OPT-csatlakozéjanak bekotése az SSCNETIII-kabellel (a szervoeré-

N1 sit6 csatlakoztatasa)
QO [cNn2® Segédtengelyek csatlakoztatasa (max. 8 tengely)
© | Reteszelés A biztositokar az alapegységbe torténd beépitéskor szabadda teszi a dugaszt.
© |Rogzités ® A CPU alapegységen torténd rogzitésére szolgal.
@ |Rogzitéesavar Csavar a CPU alapegységen torténé rogzitéséhez (M3 x 13)
@ | Rogzitsful A CPU alapegységen torténd rogzitésére szolgal.
® | Akkumulatorcsatlakozo® Csatlakoz6 a Q170DBATC elemtart6 szamara
satlakozo a Teaching Box szamara

DISPLAY I/F Csatlakozo a Teaching B ama

® |TuiF A CON3-csatlakozé csatlakoztatasa a TU-kabelen keresztill, a hajtasegység RS422-
kapcsolatanak kialakitasahoz

2-8 tabl.: Arobot CPU részegységeinek dttekintése

® Feltétleniil csatlakoztassa az EMI-vezetéket, kiilonben a vészledllitds folyamatosan aktiv lesz.
A kdbel maximalisan megengedett hossza 30 m.

@ Akabelt kdbelcsatorndban vezesse, vagy régzitse a CPU kdzelében, hogy a CN1 és CN2 dugaszok
csatlakozasa biztos legyen.

® A rogzités a felszerelés megkonnyitésére szolgal. Rogzitse a CPU-t a rogzitécsavarokkal az alap-
egységen.

® Hasznalja a szallitasi terjedelem részét képezé és a Q172DRCPU egységhez csatlakoztatott hat-
tértarolé elemet, kiilonben az SRAM-ban térolt programok, paraméterek, alaphelyzet-adatok stb.
elvesznek.
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Teaching Box

A rendszer attekintése

2.6

2.6.1

Teaching Box

R28TB

Tomeg: kb. 0,5 kg
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2-15 abra: Az R28TB Teaching Box nézetei
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A rendszer attekintése

Teaching Box

TUDNIVALO

Szam | Megnevezés Miikodés
Vészledllitd kapcsold reteszelés-funkcioval
© | (EMGSTOP] kapcsols A kapcsolét megnyomva a robotkar azonnal megall. A szervorendszer dramelldtasa

lekapcsolodik. Az dramutatd jarasaval egyezé iranyba elforditva a kapcsol6 retesze-
lése megsz(inik.

A Teaching Box egységrél torténd vezérlés engedélyezése
Ha a robotkart a Teaching Box egységrél kivanja vezérelni, allitsa a kapcsolot

© | [ENABLE/DISABLE] kapcsolé | ,ENABLE” dllasba.
Ha a Teaching Box aktiv, a robot sem a vezérléegység kezel6panelérél, sem kiilsé
jelforrassal nem vezérelheté.
—_— Az LCD kijelzén 4 sor, soronként 16 karakter jelenitheté meg.
© | LCDkijelz6 Segitségével a program és a robotkar allapotat ellendrizheti.
[TOOL] gomb A szerszamkoordindta-léptetés lizem kivalasztasa
O | [JOINT] gomb A kotetlen csuklé koordinata-léptetés Gizem kivalasztasa
[XYZ] gomb Az XYZ Descartes koordinata-léptetés és a kor-Iéptetés lizem kivalasztasa
© | [MENU]lgomb Visszalépés a fémeniih6z
A futd program megszakitasa, a robot mozgasanak ledllitasa
0O | sTOPIgomb Funkcidja megegyezik a vezérl6egység kezelépanelén talalhaté [STOP] gomb funk-
9 cidjaval. A gomb az [ENABLE/DISABLE] kapcsolé allasatél figgetleniil barmikor
hasznalhato.
Léptets Gizem megvaldsitasa a lépteté gombokkal @ és a haromfokozatu jévaha-
gy6 gombbal
Q@ | [STEP/MOVE] gomb Az utasitas-lépések az [INP/EXE] gombbal egyiitt keriilnek végrehajtasra.
A szervorendszer dramelldtasanak bekapcsolasara szolgal.
Eléremeneti [épések végrehajtasa az [INP/EXE] gombbal egylitt megnyomva.
©® | [+/FORWD] gomb A szerkesztési izemmod kdvetkezé programsora kijelzésre kertil. A gombot a [STEP/
MOVE] gombbal egyiitt megnyomva né a sebesség.
Héatrameneti 1épések végrehajtasa az [INP/EXE] gombbal egyiitt megnyomva.
- gom szerkesztési izemmad el6z6 programsora kijelzésre keril. A gombot a
[-/BACKWD] b A kesztési 5d el6z6 kijelzésre kerdl. A b [STEP/
MOVE] gombbal egyiitt megnyomva csdkken a sebesség.
@® |[[COND]gomb A program szerkesztése
Hibakdd nyugtéazasa
@ | [ERRORRESET] gomb Az [INP/EXE] gombbal egyiitt programok visszadllitdséra hasznélhaté.
12 gomb a léptetd Funkciégomb Iéptet6 lizemhez
® UZegmheZ' P Csuklo-1éptetés izemben minden csuklo kiilon mozgathaté. XYZ-1éptetés izemben
X/U1)] ’ +C/06)] a robotkar az egyes koordinatatengelyek mentén mozgathaté. A gombokkal a kiva-
lasztani kivant menu vagy |épés szama adhaté meg.
® |[ADD/T]gomb Poziciok bevitele, a kurzor mozgatasa felfelé
® |[RPLAIgomb Poziciok modositasa, a kurzor mozgatasa lefelé
® |[DEL/«-]gomb Poziciok torlése, a kurzor mozgatasa balra
A [+C/(J6)] vagy a [-C/(J6)] gombokkal egylitt az elsé megfogé mozgatasa
A [+B/(J5)] vagy [-B/(J5)] gombokkal egyiitt a masodik megfogé mozgatasa
® |[HAND/—]gomb A [+A/(J4)] vagy [-A/(J4)] gombokkal egyutt a harmadik megfogd mozgatéasa
A [+Z/(J3)] vagy [-Z/(J3)] gombokkal egyiitt a negyedik megfogé mozgatasa
A kurzor mozgatasa jobbra
@ | [INP/EXE] Adatbevitel vagy tovabblépés
® | [POS/CHAR] gomb Atvaltas szamok és betlik kozott, pl. pozicidadatok szerkesztésekor
® | Haromfokozatt kapcsold A hdromfokozatu jovahagyd gombot aktiv Teaching Box mellett a szervohajtas
P bekapcsolasahoz kell megnyomni.
@ | Kontrasztbeallitas Az LCD kijelz6 kontrasztjanak beallitasa

2-9 tabl.: AzR28TB Teaching Box kezelGszerveinek dttekintése

Az R28TB Teaching Box csak R28CON adapteren keresztiil csatlakoztathatd a CR750-D/Q vezérl6-
egységre.
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Teaching Box

A rendszer attekintése

2.6.2

R32TB és R33TB

O 6606000000

Témeg: 0,9 kg

RO01440F

2-16 abra: Az R32TB és R33TB Teaching Box nézetei

Szam | Megnevezés Miikodés
Vészledllitoé kapcsolo reteszelés-funkcidval
. A kapcsolét megnyomva a robotkar azonnal megall. A szervorendszer dramellatasa
© | [EMG.STOP]kapcsold lekapcsolodik. Az dramutatd jarasaval egyezé iranyba elforditva a kapcsold retesze-
lése megszUinik.
A Teaching Box egységrél torténd vezérlés engedélyezése
Ha a robotkart a Teaching Box egységrél kivanja vezérelni, allitsa a kapcsolot
© | [ENABLE/DISABLE] kapcsolé | ,ENABLE” allasba.
Ha a Teaching Box aktiv, a robot sem a vezérléegység kezel6panelérdl, sem kiilsé
jelforrassal nem vezérelheté.
© | Haromfokozatu kapcsolé A hdromfokozatu jovahagyd gombot aktiv Teaching Box mellett a szervohajtas
P bekapcsolasdhoz kell megnyomni.
O |LCDkijelzé Az LCD kijelzén a program és a robot allapota lathaté.
@ | Allapotjelzé A LED a robot vagy a Teaching Box allapotat mutatja.
@ | [F1],[F2],[F3], [F4] gomb A képernyén aktualisan kijelzett funkcidk végrehajtasa
@ | [FUNCTION] gomb A kijelzett funkciok atkapcsolasa
A futé program megszakitasa, a robot mozgasanak leéllitasa
© | (sTOP] gomb Funkcidja megegyezik a vezérl6egység kezel6panelén talalhaté [STOP] gomb funk-
9 ciéjaval. A gomb az [ENABLE/DISABLE] kapcsolé allasatdl fuggetlenil barmikor
hasznalhato.
A muveleti sebesség mddositasa
© |[OVRD T, [OVRD {]gomb | Az[OVRD T] gombot megnyomva né, az [OVRD ] gombot megnyomva pedig csok-
ken az elmozdulasi sebesség.
12 gomb a léptetd Funkciégomb Iépteté lizemhez
fio) Uzegmhez P Csuklo-léptetés lizemben minden csuklé kiilon mozgathaté. XYZ-Iéptetés lizemben

[=X/01)] ... [+C/(J6)]

a robotkar az egyes koordinatatengelyek mentén mozgathaté. A gombokkal a kiva-
lasztani kivant meni vagy [épés szama adhaté meg.

2-10 tabl.: Az R32TB és R33TB Teaching Box kezelGszerveinek dttekintése (1)
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A rendszer attekintése

Teaching Box

Szam | Megnevezés Miikodés
A szervorendszer aramelldtasanak bekapcsolasahoz nyomja meg a [SERVO] gom-
@ |[SERVOlgomb bot, mikdzben a hdromfokozatu kapcsolé gomb félig be van nyomva.
® | [MONITOR] gomb Atvaltas fellgyeleti izemmadra, a feliigyeleti menii megjelenitése
® |[OG]gomb Atvaltas léptetés izemmadra, a léptetés-menii megjelenitése
® |[HAND]gomb Atvaltas kézi izemmadra, a kézi izemmaéd meniijének megjelenitése
® | [CHARACTER] gomb A szerkesztés meni behivasa, atvaltas szamok és bet(ik kozott pl. a pozicidadatok
9 szerkesztésekor
Hibakdd nyugtazasa
® | [RESETIgomb Az [EXE] gombbal egyiitt programok visszaallitdsara hasznalhaté.
(17) gE;TEt]' [, [] nyom6- A kurzor mozgatasa a megfeleld irdnyba
® | [CLEARIgomb Torli a kurzor helyén allé szamot
® |[EXElgomb Adatbevitel, illetve a robot mozgatdasa kdzvetlen tzemmodban
@ | Karaktergomb Atirja a kurzor helyén all6 karaktert

2-10 tabl.: AzR32TB és R33TB Teaching Box kezelGszerveinek dttekintése (2)
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Teaching Box

A rendszer attekintése

2.6.3 R46TB, R56TB és R57TB
Toémeg: 1,25 kg
(6]
(7]
(8]
(9]
(10}
(11}
[12]
®
ROO01513E
2-17 abra: Az R46TB, R56TB és R57TB Teaching Box nézetei
Szam | Megnevezés Miikodés
A reteszel6 kapcsoléval a vezérléegység kapcsolhato be. Ha a TEACH kapcsolé rete-
szelt, kigyullad egy fehér LED.
A vezérl6egységrdl torténd irdnyitds engedélyezése
A vezérl6egységrdl torténd iranyitas engedélyezéséhez nyomja be a gombot rete-
© | [TEACH] kapcsold szeles’!g (,,EN:AI%LE aIIas“). Ha a vezerloegys’eg akt|y, arobot sem a vezérléegység
kezel6panelérdl, sem kiilsé jellel nem vezérelheté.
A mUkodés engedélyezése a kijelz6t6l vagy a tulvezérlés értékétdl figgéen zarolt
allapotban is dtkapcsolhaté. A program mentéséhez és a vezérléegységgel torténd
szerkesztés befejezéséhez nyomja meg ismét a gombot, és a reteszelés kiold
(,DISABLE" allas).
@ | Beillito- és kezelbtarcsa A bedllit6-és kezel6tarcsaval a kezeld a vezérléegység képernydmeniijében mozoghat.
Reteszel6 nyomoégomb vészledllitashoz
© | [E-STOP] kapcsold Megnyomasa utan a robot az aktualis izemallapottdl figgetlentil azonnal leall.
A nyomdgomb feliiletét jobbra forditva a reteszelés kiold.
o Erintéceruza (a hazban A ceruzaval az érint6képernyd kezelhetd. A ceruza a vezérl6egység hazaban erre
elhelyezve) a célra kialakitott tartohiivelyben taldlhatd, és hasznalat utan itt kell tarolni.
POWER LED A POWER LED akkor vilagit, ha van halézati tapellatas.
(5] TB ENABLE LED A zold TB ENABLE LED akkor vilagit, ha az érint6képerny6 hasznalatat a kezel6
a TEACH gombbal @ engedélyezte.
VédGéburkolat, mégotte o
(6] USB-csatlakoz6 USB-kulcs hasznélatadhoz
Képernvé Erintésérzékeny 6,5"-0os TFT monitor hattérvilagitassal és 640 x 480 képpontos fel-
(7) -perny < -, bontéssal. Az érintéképernyd ujjal, de legjobban a mellékelt érintéceruzaval @
Erintéképernyd funkcié p
kezelhetd.
@ |[[STOPlgomb A robot pillanatnyi megallitdsdhoz. A szervorendszer kézben nem kapcsol le.
© | sERVO] gomb A SERVO gombot és a haromfokozatu kapcsoldt egyszerre megnyomva a szervo-
9 rendszer elindul. A szervorendszer bekapcsolt dllapotat egy vilagitoé zold LED jelzi.
@ | [RESET] gomb Uzemzavar eléfordulasa utan a hiba a RESET gomb megnyomasaval nyugtazhato.
2-11 tabl.: AzR46TB, R56TB és R57TB Teaching Box kezelGszerveinek dttekintése (1)
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A rendszer attekintése

Teaching Box

TUDNIVALO

Szam | Megnevezés Miikodés
A gomb segitségével Iépteté lizemben kiiktathatok a végallaskapcsolok. A gombbal
@ | [CAUTION] gomb ezen kivil a fékek is kioldhatok.
® |[HOME] gomb Itt hasznalaton kivdil.
A - és | nyilgombokkal a léptetés és az automatikus lizem sebességét novelheti és
® | [OVRD]gomb csokkentheti.
® |[HAND]gomb A gombbal a ,HAND" képernyémen hivhato be.
® |[JOG]gomb A gombbal a ,JOG” képernyémend hivhaté be.
® |+/-1gomb Ezekkel a gombokkal torténik a beviteli mezék mozgatasa az aktualis képerny6-
9 men opcidinak megfeleléen.
@ | (EXE gomb A gombbal torténik a robottol érkezé beviteli értékek végrehajtasa pl. a megfogo
9 szabalyozasakor.
® |[MENU]lgomb A gombbal a kezdémenii hivhaté be.
® | [RETURN]gomb A gombbal az el6z6 meniire lehet visszalépni.
(20} gE;TEt]' [, [] nyomé- A nyilgombokkal mozgathato a kurzor a képernyémentik és a beviteli mezék kozott.
Ezzel a gombbal hagyhatok jova az aktualis mentiben vagy beviteli mezében végre-
@ |[OKlgomb hajtott beallitasok.
Ezzel a gombbal vetheték el az aktudlis meniben vagy beviteli mezében végrehaj-
@ | [CANCEL] gomb tott beallitasok.
® | Multi Grip fogantyd A Multi Grip fogantyu bal- és jobbkezeseknek egyarant kényelmes és biztos fogast

garantél a vezérléegységnek.

Haromfokozatu kapcsold

A hdromfokozatu jovahagyo kapcsol6 gondoskodik a kezelé biztonsagardl a beren-
dezés vezérlése kdzben. A kezel6terminalrdl bevitt parancsok csak akkor kertilnek
elfogadasra és végrehajtasra, ha a jovahagyd kapcsold kozépallasban taldlhato.

A gombot csak az elsé mozdulatnal kell ténylegesen megnyomnia, a kapcsolét
ezutan tovabbi erékifejtés nélkil tarthatja jévahagyo allasban. A jovahagyo kap-
csol6 harmadik fokozata panikgombként szolgdl, és garantélja, hogy vészhelyzet-
ben a jévahagyas barmikor érvénytelenithetd legyen. A Multi Grip két darab
haromallasu kapcsoldja felvéltva is hasznalhato.

2-11 tabl.: Az R46TB, R56TB és R57TB Teaching Box kezelGszerveinek dttekintése (2)

Az R46TB Teaching Box csak R28CON adapteren keresztul csatlakoztathatdé a CR750-D/Q vezérl6-
egységre.
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Telepités

A robotrendszer kicsomagolasa

3

3.1

Telepités

Jelen fejezet a robotrendszer sikeres hasznalatahoz sziikséges el6késziileti [épéseket ismerteti a ki-
csomagolastdl a telepitésig.

A robotrendszer kicsomagolasa

FIGYELEM:

A robotot csakis stabil, sik feliileten csomagolja ki. Ellenkezé esetben a robot eldélhet és meg-
sériilhet.

3.11

TUDNIVALO

Csuklos karos robot kicsomagolasa

RV-2FB

A robotkar kartondobozba van csomagolva. A kdvetkez6 dbra a robotkar kicsomagolasanak |épéseit
mutatja be.

(@ Fektesse az oldalara a robotkar kartondobozét a padlén, az @ abra szerint.

(@ Végja le a csomagolé pantokat egy késsel vagy hasonl6 eszkdzzel.

(® Huzza ki a belsé csomagolast vizszintes iranyban a kartondobozbdl a @ abranak megfeleléen.
@ Allitsa fel a robotkart a bels6 csomagolassal egyiitt a @ abra szerint.

(® Hajtsa ki a bels6é csomagolast a @ abranak megfeleléen, majd tavolitsa el a robotot a csomago-
lasrél.

(® Szallitsa a robotkart a 3.2 rész szerint a telepités helyére.

I Orizze meg a csomagolast és a szallitasi rogzitéelemeket egy esetleges késébbi szallitashoz.

Csomagol6 pant Belsé
csomagolas

RO01763E

3-1 abra: Az RV-2FB csuklés karos robot kicsomagoldsa
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A robotrendszer kicsomagolasa Telepités

RV-4FM/4FLM, RV-7FM/7FLM/7FLLM, RV-13FM/13FLM és RV-20FM

A robotkar kartondobozba van csomagolva. A kdvetkez6 dbra a robotkar kicsomagolasanak |épéseit
mutatja be.

(@ Vagja le a csomagold pantokat az @ abra szerint egy késsel vagy hasonlé eszkozzel.
(@ Vegye le két kézzel a csomagolas felsé részét a @ abranak megfelelGen.
(® Tavolitsa el a robot térzsét a raklaphoz rogzité 4 csavart.

@ Szallitsa a robotkart a 3.2 rész szerint a telepités helyére.

TUDNIVALO I Orizze meg a csomagolast és a szallitasi régzitéelemeket egy esetleges késébbi szallitashoz.

Csomagol6 pant Vegye le
felfelé

R002270F

3-2 abra: Az RV-4FM/4FLM, RV-7FM/7FLM/7FLLM, RV-13FM/13FLM és RV-20FM tipusu csuklds karos
robot kicsomagoldsa
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Telepités

A robotrendszer kicsomagolasa

3.1.2

TUDNIVALO

SCARA-robot kicsomagolasa

RH-3/6/12/20FH

A robotkar fa kalodaban van régzitve, és kartondobozba van csomagolva. A kovetkezd abra a robot-
kar kicsomagolasanak Iépéseit mutatja be.

(@ Allitsa a kartondobozt sik feliiletre.

(@ Vagja le a csomagolé pantokat az @ dbra szerint egy késsel vagy hasonl6 eszkozzel.
(® Vegye le két kézzel a csomagolas A részét a @ abranak megfeleléen.

@ Tavolitsa el a robot térzsét a kalodahoz r6gzité 4 csavart (lasd @).

(® Szallitsa a robotkart a 3.2 rész szerint a telepités helyére.

I Orizze meg a csomagolast és a széllitasi rogzitéelemeket egy esetleges késébbi szallitashoz.

Vegye le
felfelé

Csomagolé pant

. Kaloda % g
(1]

(2]

Rogzitécsavarok

- _Robotkar

§ " g
o
‘ r
Nl s e se % . v - PR
A széllitasi rogzitéelem ~ S \B deréksz6gi tamasz

o WV

R002271F

3-3 abra: RH-3/6/12/20FH tipusu SCARA-robot kicsomagoldsa

FIGYELEM:
Az A szdllitdsi rogzitést és a B derékszdgli tdmaszt csak a robotkar telepitése utdn tdvolitsa el.
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A robotkar széllitasa Telepités

3.2

3.2.1

A robotkar szallitasa

RV-2FB

A

FIGYELEM:

A robotkart mindig az @ és @ jelii pontokndl fogva emelje. Soha ne emelje meg a robotkart
a burkolataindl fogva, mert ez a robot kdrosoddsdhoz vezethet.

TUDNIVALO

Orizze meg a széllitasi régzitéelemeket és a hozzajuk tartozéd rogzitécsavarokat egy esetleges
késébbi szallitashoz.

@ A robotkart mindig a torzs @ pontjanal és a konyok @ pontjanal fogva emelje meg. Soha ne
emelje meg a robotot az oldalanal vagy a burkolatainél fogva, mert ezek a részek levalhatnak, és
a robotkar megsériilhet.

Széllitasi

rogzités \\\\\\\\‘

Konyok
A 1= CAUTION
—  VORSICHT
A
W
Szallitasi
régzités

ORy hOERE. BOMEZTFET
HH, ATRATBEIR> TLRE N,
Please grip the position of figure
by both’hands and support on the
body, when you transport the robot]
Halten Sie den Roboter beim Transport
an den gezeigten Punkten und

stiitzen Sie ihn mit dem Kérper ab

BU244D562H01
J

.

RO01764E

3-4 abra: Az RV-2FBrobotkar szdllitdsa

(@ Soha ne emelje a robotkart az oldalanal, illetve a megfogasi pontok nélkili tengelyeknél, mert ez
a berendezés karosodasdhoz vezethet.

(® Nagyobb tavolsagra tortén6 mozgatashoz hasznaljon szallitkocsit. A berendezés emelési pontjai
csak rovid ideju szallitasra valok.

@ Gondoskodjon arrdl, hogy szallitas kbzben ne érjék Iokésszer(i igénybevételek a robotkart.

FIGYELEM:
A szdllitdsi rogzitéelemeket csak a robotkar telepitése utdn tdvolitsa el.
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Telepités

A robotkar szallitasa

3.2.2

RV-4FM/4FLM, RV-7FM/7FLM/7FLLM, RV-13FM/13FLM és RV-20FM

FIGYELEM:

@® Arobotkart mindig daruval mozgassa. A szdllitdsi régzitéelemet nem szabad szdllitds el6tt
eltdvolitani.

@ Aszdllitdsi rogzitéelem rogzitécsavarjai és a derékszogli szdllitoelemek szdllitds utdn tdvo-
litandok el.

TUDNIVALO

Orizze meg a szallitasi régzitéelemet, a derékszog( szallitdelemeket és a hozzajuk tartozé régzité-
csavarokat egy esetleges késébbi szallitashoz.

FIGYELEM:
A daru drétkoteleit a 3-5 dbra vagy 3-6 dbra szerint vezesse, kiilonben kdrosodhat a berendezés.

TUDNIVALO

(D Rogzitse a derékszdg szallitoelemeket a robot vallrészénél. Ehhez a mellékelt belsé kulcsnyilasa
csavarokat hasznalja.

A derékszogi széllitdelemek gyarilag fel vannak szerelve. Az 1) Iépés ennek megfeleléen a robot-
kar els6 szallitasanal kihagyhato.

(2@ Rogzitse a daru horgait a derékszog( szallitbelemek fiileiben. A robot ezutan szallithaté.

(® Szallitas utan tavolitsa el a felhelyezett derékszog szallitdelemeket.
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A robotkar széllitasa Telepités

Drotkotél

szallitasi régzim

|  Derékszog(i
T T T Gallitéelem

R002272F

3-5 abra: A derékszogli szdllitéelem régzitése az RV-4FM/4FLM, RV-7FM/7FLM/7FLLM tipusndl

Drotkotél

Derékszogu ?
széllitéelem

L L[} ¢l =] [=

R002435F

3-6 abra: A derékszogli szdllitéelem régzitése az RV-13FM/13FLM és RV-20FM tipusndl
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Telepités

A robotkar szallitasa

3.23

RH-3FH/6FH

A\

FIGYELEM:
@ Aszdllitdsi rogzitéelemeket nem szabad szdllitds elétt eltdvolitani.
® Arobotkart mindig két személynek kell mozgatnia.

® Arobotkartmindig az @, @ és @ jeliipontokndl fogva emelje. Soha ne emelje meg arobotkart
a burkolataindl fogva, mert ez a robot kdrosoddsdhoz vezethet.

@ Arobototfiiggéleges helyzetben mozgassa. Vizszintes szdllitds esetén kenéanyag folyhat ki.

@ A robotot mindig két személynek kell mozgatnia. Ehhez az egyik személynek az A szallitasi
rogzités @ jell pontjanal, a 2-es kar orséjanak kdzelében, valamint a 2-es kar @ jeld pontjanal
kell emelnie, a masik személynek pedig az A szallitasi rogzités @ jelli pontjanal, a torzsnél kell
emelnie (lasd 3-7 &bra). Soha ne emelje meg a robotot az oldalanal vagy a burkolatainal fogva,
mert ezek a részek levalhatnak, és a robotkar megsériilhet.

A X CAUTION
VORSICHT

a A
w ["T\"

Oy FDEREE. BOEBDOLDIC
2ATRCBE>TLEE,

The robot must always be
transported by two workers.

A szallitasi
régzités

Bei einem Transport sollte
der Roboter von 2

Personen an den in der
Abbildung gezeigten Stellen
angehoben werden.

. 7

R002273F

3-7 abra: Emelési pontok a robotkaron
(@ Sohane emelje arobotot azoldalanal, illetve amegfogasi pontok nélkiili tengelyeknél fogva, mert
ez a berendezés karosoddsahoz vezethet.

(® Nagyobb tavolsagra tértén6 mozgatashoz hasznaljon szallitkocsit. A berendezés emelési pontjai
csak rovid idej szallitasra valok.

@ Ne terhelje a burkolatokat.
(® Gondoskodjon arrdl, hogy szallitas kbzben ne érjék Iokésszer( igénybevételek a robotkart.

(& A robotkar szallitasi rogzitéelemeit csak a robotkar telepitése utan tavolitsa el.
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A robotkar széllitasa Telepités

3.24 RH-12FH/20FH
FIGYELEM:
@® Adaru drétkoteleit a 3-8 dbra szerint vezesse, kiilonben kdrosodhat a berendezés.
@ Arobotdaruval torténé szdllitdsadhoz mindig négy tartékaotelet haszndljon.
TUDNIVALO Orizze meg a derékszdgui szallit6- és tdmasztdelemet, a szallitasi rogzitéelemet és a hozzajuk tar-

tozo rogzitécsavarokat egy esetleges késébbi szallitashoz.

(D Rogzitse a daru horgait a szallitasi fliggesztéelemek négy fiilében. Gy6z6djon meg arrdl, hogy
a horgok megfeleléen csatlakoznak a flilekhez.

(@ Arobotezutan széllithato. Szallitas kozben a drétkotelek és a robotkar, illetve a kar burkolatai nem
érintkezhetnek egymassal. A veszélyeztetett helyeket ruhaval vagy hasonlé targgyal védje.

(® Adrotkoteleket csak azutan akassza le, és a felhelyezett széllitasi rogzitéelemeket, a fliggesztéele-
meket és a derékszogl tdmaszt csak azutan szerelje le, hogy a robotot telepitette.

D 5tkotél
i 214 \ 2-es kar

1ol
..

B

Torzs

Horog

Fal

Szallitasi
fuggesztéelem

Széllitasi
rogzitéelem

DerékszogUl tamasz

R002274E

3-8 abra: A szdllitdsi fliggesztGelemek régzitése

FIGYELEM:

A fenti Iépéseket a robot késobbi szdllitdsakor (pl. a robot dthelyezésekor) is be kell tartani.
A felhelyezett szdllitdsi rogzitéelemek és derékszogii tamasz nélkiil, illetve munkahelyzetben
szdllitott robot sulypontja elmozdulhat, ami veszélyes helyzetet idézhet el6.
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Telepités

A robotkar elhelyezése

3.3

3.3.1

A robotkar elhelyezése

Csuklds karos robot elhelyezése

Az alabbi tablazat a csuklds karos robotok elhelyezését és rogzitését ismerteti.

@ A robotkart tarté feliilet sikra van munkalva.
Tul nagy egyenetlenségek esetén hiba jelentkezhet a robotkar miikodésében.
Rogzitse a robotkart a tartéfeliilet négy kiilsé sarkaban 1évé rogzitéfuratnal a mellékelt belsé

kulcsnyilasu csavarok segitségével.

(@ Szintezze ki a robotkart.

® Az elhelyezésiil szolgalo feliiletnek Ra = 6,3 ém &tlagos fellileti érdességgel kell rendelkeznie. Ha
a fellilet tul durva, a robotkar elmozdulhat a beallitott pozicidbdl.

@ Az elmozdulas elkeriilése érdekében a robotot és az altala elérendé periférias berendezéseket
k6zos rogzitéfeliileten kell elhelyezni.

(® A tamaszfeliletet ugy kell kialakitani, hogy az a robotbdl eredé terhelések és rezgések hataséra
se deformalédjon.

(& A szallitasi rogzitéelemeket csak a robotkar elhelyezése utan tavolitsa el.

@ Haarobot mennyezeten keriil elhelyezésre, médositani kella MEGDIR paramétert. A paraméterrel
kapcsolatos tovabbitudnivaldkat a vezérl6egység kezelési és programozasi Utmutatdja ismerteti.

A robotot nagy sebességgel lizemeltetve a tartofeliiletet nagy igénybevétel éri. Gy6z6djon meg
arrol, hogy a tartofelllet nagy er6hatasoknak és nyomatékoknak (lasd 3-2 tabl.) is képes ellenallni.
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Robotkar Rogzités Alulnézet
. 4-J9 Rogzitéfuratok
] 82
R6gzit6- g (155)
csavar (4 db) l i I 2F
M8 x 35 belsé ‘ ( | 23 ED 67.5|67.5
kulesnyilasa ! / . (40)
\ Telepitési oldal
|l T )
RV-2FB £ JTT T s 44—
sz ! Fu Robotkar Bl - =
Fiugosa:a{e: —»% elils oldala ‘= 5 - 8
apos alatét ——-o By e ‘ =
— M, —T¢ P
e
i \gF (160)
Fy
R001765F RO01766F
Rogzits- 4-J9 Rogzitéfuratok
csavar (4 db) @
M8 x 40 belsé wels g
kulcsnyilast "4 s
<3 | 102
V& i =o g (160)
l g }J S Telepitési oldal 50 | 80
? ) | " Re25
RV-4FM/4FLM Rugés aldtét —pmd, }af M. J T A=,
Lapos alatét — g Robotkar 2 3 i o
e elilsé oldala = 8
R fﬁ:@ 8 = .o\._. /02 —
" T 3 3 d
Fy
(200)
R002275F R002276F
3-1 tabl.: Arobotkar elhelyezése (1)
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A robotkar elhelyezése

Telepités

Lapos alatét — g

R002275F

Robotkar Rogzités Alulnézet
N, 4-9 Rogzitéfuratok
Rogzit6-
csavar (4 db) Fy z
M8 x 40 bels6é e 5
kulcsnyilasu OB, 1245
gt (205)
Telepitési oldal 1025 | 1025
=
RV-7FM/7FLM Rugds et —> .

Robotkar
eliils6 oldala

(208)

-102,5 -102,5

62

7

R002277F

4 db B14 rogzitéfurat

ROgzit6-
csavar (4 db) Fy @
M8 x 40 belsd e 2 g
kulcsnyildsu i}g
]
Telepitési oldal "2
RV-7FLLM/13FM/ Rugos alétét — g 34
13FLM/20FM Lapos alatét —p g
Robotkar g .
elilsé oldala & | *L
Fy
2 db &8 pozicional6 furat
R002275E RO02436F
3-1 tabl.: Arobotkar elhelyezése (2)
Terhelés RV-2FB RV-4FM/4FLM RV-7FM/7FLM R T o
Billen6nyomaték,
M, [Nm] 240 900 900 2060
Csavarényomaték, 150 900 900 2060
M7 [Nm]
Vizszintes irdnyu
elmozdulasi erék, 700 1000 1000 1750
Fiy NI
Fliggdleges iranyu
elmozdulasi erék 800 1700 1700 2900

Fy [N]

3-2 tabl.: Arobot tartofeliiletén jelentkezs reakciéerék

FIGYELEM:

@ A robot telepitésekor iigyeljen arra, hogy a robotkar hdtoldaldn elegendé hely maradjon
a kdbelek csatlakoztatdsdhoz, a hdttértdrolo elemek cseréjéhez, illetve a jobb oldalon a J1-
tengely fogasszijdnak kicseréléséhez.

@ Ne tegye ki a robotot kézvetlen h6sugdrzdsnak (pl. fényforrdsok). A robot feliiletének fel-
melegedése iizemzavart eredményezhet.
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Telepités

A robotkar elhelyezése

3.3.2

SCARA-robot elhelyezése

Az alabbi tablazat a SCARA-robotok elhelyezését és rogzitését ismerteti.

@ A robotkart tarto feliilet sikra van munkalva.
Tul nagy egyenetlenségek esetén hiba jelentkezhet a robotkar m(ikodésében.
Rogzitse a robotkart a tartofeliilet négy kilsé sarkdban 1évé rogzitéfuratnal a mellékelt belsé kulcs-
nyildsu csavarok segitségével.

(@ Szintezze ki a robotkart.

(® Az elhelyezésiil szolgalo feliiletnek Ra = 6,3 ém &tlagos fellileti érdességgel kell rendelkeznie. Ha
a felllet tul durva, a robotkar elmozdulhat a bedllitott pozicidbdl.

@ Az elmozdulas elkerilése érdekében a robotot és az altala elérendé periférias berendezéseket
kozos rogzitéfelileten kell elhelyezni.

(B A tamaszfeliiletet ugy kell kialakitani, hogy az a robotbdl eredé terhelések és rezgések hatasara
se deformalédjon.

® A szallitasi rogzitéelemeket, a fliggesztéelemeket és a derékszogii tdmaszt csak a robotkar elhe-
lyezése utan tavolitsa el.

@ A robotot nagy sebességgel lizemeltetve a tartédfelliletet nagy igénybevétel éri. Gy6z6djon meg
arrél, hogy a tartofelllet nagy er6hatasoknak és nyomatékoknak (lasd 3-4 tabl.) is képes ellenallni.

Robotkar Rogzités Alulnézet
Rogzits- Fy Telepitésiold’al - 212
csavar (4 db) (normal) S —
M8 x 40 belsé e 90 (120)
kulcsnyildsa 150
i R225 60 !
T 1 ‘TMT
RH-3/6FH Rug6s alétét — o loal | ] -
Lapos alatét ——p o Fi n T ‘ I
K : |
20— -
Fi 4-9 Rogzitéfuratok
Fy Fu 2-@6 Pozicionalo furatok
R002278F R002279F
ROgzit6- Fy Telepitési old’al » 78
csavar (4 db) (normal) 0 122
M8 x 40 belsé __ & | 120 (158)
kulcsnyilasu g
i Rz25
RH-12/20FH i g
3 Rugés alatét ——m=ao Jd e
S tg g -
Lapos alatét ——p o Fi o N
nf—
Fi 4-16 Rogzitéfuratok
Fy Fu 2-@6 Pozicionalo furatok
R002278F R002280F
3-3 tabl.: Arobotkar elhelyezése
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A robotkar elhelyezése

Telepités

Terhelés RH-3FH RH-6FH RH-12/20FH
Billenényomaték, M, [Nm] 240 1640 3190
Csavarényomaték, My [Nm] 255 710 1840
Vizszintes irdnyu

elmozduldsi erék, Fy [N] 810 1653 2240
Fliggéleges irdnyu

elmozdulasi erék Fy [N] 380 2318 5500

3-4 tabl.: Arobot tartdfeliiletén jelentkezd reakciderék

FIGYELEM:

@ A robot telepitésekor iigyeljen arra, hogy a robotkar hdtoldaldn elegendé hely maradjon
a kdbelek csatlakoztatdsdhoz és a hdttértdrolo elemek cseréjéhez.

@ Ne tegye ki a robotot kézvetlen hésugdrzdsnak (pl. fényforrdsok). A robot feliiletének fel-
melegedése iizemzavart eredményezhet.
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Telepités

A vezérl6egység és a hajtadsegység mozgatasa

3.4

3.4.1

A vezérloegység és a hajtasegység mozgatasa

Jelen fejezet a vezérl6egység és a hajtasegység mozgatdsat és elhelyezését ismerteti.

A vezérloegység és a hajtasegység szallitasa

FIGYELEM:

A vezérléegységet €s a hajtdsegységet a kévetkez6 dbrdn Idthaté médon kell szdllitani. Eme-
léshez a berendezés oldalait fogja meg. Soha ne emelje a kapcsoléindl vagy a dugaszolé csat-

lakozodindl fogva a vezérl6egységet és a hajtdsegységet.

A CR750 vezérléegység és
a CR750 hajtasegység szallitasa

A CR751 vezérléegység és
a CR751 hajtasegység szallitasa

RO02281E, R002437E

3-9 abra: AvezérlGegység és a hajtdsegység szdllitdsa
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A vezérl6egység és a hajtasegység mozgatasa Telepités

3.4.2 A vezérloegység és a hajtasegység elhelyezése

CR750 vezérl6egység és CR750 hajtasegység
A kdvetkezd abran a CR750 vezérléegység és a CR750 hajtasegység elhelyezése lathatd. Ugyeljen
a kovetkezé pontokban leirtakra:
@ A vezérlGegység és a hajtasegység vizszintes és fliggdleges helyzetben egyarant beszerelheté.

Jelen kézikdnyv csak a vizszintes helyzet( telepitést ismerteti. A vezérl6egység és a hajtasegység

fuggolleges telepitéséhez sziikséges informacidkat az adott robot kézikdnyvében olvashatja.
@® Gondoskodjon arrél, hogy a késziilék oldalainal legalabb 145 mm, a hatoldalanal pedig legaldbb

250 mm szabad hely maradjon.
@ Ha a vezérl6egységet vagy a hajtasegységet kapcsoldszekrénybe helyezi, gondoskodjon arrél,

hogy a kdrnyezeti h6mérséklet ne legyen tul magas (max. 40 °C).

e
145 mm ak % .| 145 mm
m, e | [ I
= ——— /
Ventilator
e /
R002282F
3-10 abra: A CR750 vezérlbegység és a CR750 hajtdsegység elhelyezése
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Telepités

A vezérl6egység és a hajtadsegység mozgatasa

CR751 vezérl6egység és CR751 hajtasegység

A kdvetkezd abran a CR751 vezérléegység és a CR751 hajtasegység elhelyezése lathato. Ugyeljen a
kovetkez6 pontokban leirtakra:

@ A vezérl6egység és a hajtasegység vizszintes és fliggbleges helyzetben egyarant beszerelheté.
Jelen kézikonyv csak a vizszintes helyzeti telepitést ismerteti. A vezérl6egység és a hajtasegység
figgodleges telepitéséhez sziikséges informacidkat az adott robot kézikdnyvében olvashatja.

@ Gondoskodjon arrél, hogy a késziilék oldalaindl legaldbb 145 mm, a hatoldalanal pedig legaldbb
250 mm szabad hely maradjon.

@ Ha a vezérlbegységet vagy a hajtasegységet kapcsoloszekrénybe helyezi, gondoskodjon arrol,
hogy a kornyezeti hémérséklet ne legyen tul magas (max. 40 °C).

////)/// //////////////////

Ventilator

® [} [} @

T

D > 250 mm

R002438F

3-11 abra: A CR751 vezérlbegység és a CR751 hajtdsegység elhelyezése
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A Q172DRCPU robot CPU elhelyezése Telepités

3.5 A Q172DRCPU robot CPU elhelyezése

Tudnivaldk a telepitéshez

® Azalapegységet mindig vizszintesen szerelje fel, mert csak igy biztosithat6 a megfelelé szell6zés.

RO01054F

3-12 abra: Az alapegység helyes felszerelése

@ A készulékek fliggbleges és fektetett helyzetben nem szerelhet6k be, mert igy nem garantalt a
megfeleld szell6zésik.

Az alapegységet tilos fliggdleges illetve fektetett helyzetben beszerelni.

RO01055F

3-13 abra: Az alapegység helytelen felszerelése

@ A befesziilés elkeriilése érdekében az alapegységet sik feliileten kell elhelyezni.

@® Arobot CPU-t az elektromdagneses kapcsoldkésziilékektdl tavol helyezze el, mivel ezek a késziilé-
kek rezgések és interferenciak forrasai lehetnek.

@ Ha a kapcsoloszekrényben a robot CPU elétt jelentds interferenciat vagy hét kibocséato késziilék
taladlhato, a CPU és a késziilék kdzott tartson legalabb 100 mm tavolsédgot. A késziilék pl. a kapcso-
|6szekrény belsé oldalan helyezhet6 el. Ha a robot CPU-t és egy, az el6z6ekben emlitett késziiléket
egymas mellé kell szerelni, tartson koztiik legaldbb 50 mm tavolsagot.

legaldbb
50 mm

Teljesitmény-véddkapcsolo, relé vagy hasonlé eszkodz

RO01055E

3-14 abra: Modulok elrendezése a kapcsoldszekrényben
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Telepités

A Q172DRCPU robot CPU elhelyezése

3.5.1

A modulok be- és kiszerelése

Jelen fejezet a modulok (pl. tdpegység, PLC vagy robot CPU) alapegységre torténd felszerelését is-
merteti.

FIGYELEM:
@ Modulok beszerelése el6tt mindig kapcsolja ki a hdlézati tdpfesziiltséget.

@ Ovatosan vezesse a modul régzitéfiilét az alapegységbe. Ellenkezé esetben a modul csatla-
kozojdnak pélusai elhajolhatnak.

Beszerelés

@ Kapcsolja ki a halézati tapfesziiltséget!

@ Vezesse a modul alsé rogzitését az alapegységen taldlhaté nyilasba.

@ Ezutdn nyomja a modult egy hatdrozott mozdulattal az alapegységre, amig teljesen a helyére nem kertil.

@ Ha a telepités helyén rezgések jelentkezhetnek, rogzitse a modult rogzitécsavarokkal (M3 x 12).
A csavarok nem részei a modul széllitasi terjedelmének. A robot CPU-t mindig rogzitse csavarral.

Hatlap

Hatlap

Modul

Foglalat

Nyilds  Rogzitéful Rogzitéful

Reteszelés

QHO007E

3-15 abra: A modulok beszerelése
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A Q172DRCPU robot CPU elhelyezése Telepités

Kiszerelés

FIGYELEM:
@® Modulok kiszerelése el6tt mindig kapcsolja ki a hdlézati fesziiltséget.
@ Kiszerelésnél tdvolitsa el a régzitécsavart (ha van), és gy6z6djon meg arrél, hogy a modul

rogzitéfiile kijott az alapegység nyildsdbol. Ellenkezé esetben sériilhetnek a modul r6gzit6-
elemei.

Kiszereléshez fogja meg két kézzel a modult, és
nyomja le a felsé rogzitofilet.

A rogzitéfilet benyomva tartva forditsa kissé le-
felé a modult. Kozben a modul elfordul az alsé
rogzitéful kordl.

Ezutan emelje ki az alsé rogzitéfilet az alapegy-
ség nyilasabdl, és vegye ki a modult.

QHOOOSE

3-16 abra: Modulok kiszerelése

FIGYELEM:
Arobot CPU kiszerelésekor iigyeljen arra, hogy a modul hiitéténkje forré lehet, ezért fenndll az
€égeési sériilés veszélye.
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Telepités

A robotrendszer foldelése

3.6

A robotrendszer foldelése

Altalanos tudnivalék a robotrendszer foldeléséhez
A 3-17 4bra a foldelés kialakitasanak harom lehetséges moédjat mutatja be.
® A legjobb megoldas a kilonallé foldelés.
— Avrobotkar a tartofeliileten [évé M4-es menetes furattal (lasd 3-18 abra) foldelhetd.

- Avezérlbegység a haldzati vezeték csatlakozojaval egyitt keril féldelésre.
A vezérl6egység foldeléséhez a 4.2 részben leirtak szerint jarjon el.

@ Ha lehetséges, a robotkar foldelését valassza el mas késziilékektdl.
® A foldel6kabel keresztmetszete legalabb 4,2 mm? legyen.
@ A robotrendszer szallitasi terjedelme a foldel6kabelt nem tartalmazza.

@ Afoldeldkabel a lehetd legrévidebb legyen.

Vezérlbegység Vezérl6egység Vezérl6egység
Robotkar és személyi Robotkar és személyi Robotkar és személyi
szamitégép szamitogép szamitogép
_O ) ) ) M) M)
[ \ \ \li \
kiilonalle foldelés parhuzamos foldelés ko265 foldelés
(legjobb megoldas) (j6 megoldas) (megengedett)

RO0045T1E

3-17 abra: A robotrendszer foldelése
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A robotrendszer foldelése Telepités

A robotkar foldelése
(@ Hasznéljon legaldbb 4,2 mm? keresztmetszet(i foldelékabelt.

(@ Ellendrizze, hogy nincs-e bevonat a féldelécsavaron (A). Ha sziikséges, tisztitsa meg a csavart reszel6
segitségével.

(® Rogzitse afoldelékabelt a foldel6csavarral (M4 x 10) a robotkar féldelé csatlakozojan (lasd 3-18 bra).

Robotkar —>'_ l

Foldelocsavar—>§ Foldel6csavar ——»
M4 x 10 M4 x 10 g
@ «
® )
: B - "
| e
8- S A

Min. 4,2 mm? keresztmetszet( féldeléveze-
ték (nem része a szallitasi terjedelemnek)

Csuklés karos robot SCARA-robot

RO02283F, RO02284F

3-18 abra: A robotkar féldelése
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Csatlakozas A csatlakozokabel bekotése

4 Csatlakozas

Jelen fejezet a csatlakozdkabel, a villamos tapellatas, a vészledllité kapcsold és a Teaching Box csat-
lakoztatasat ismerteti.

4.1 A csatlakozokabel bekotése
4.1.1 A robotkar csatlakoztatasa a CR750 vezérloegységhez és a CR750 hajtasegy-
séghez

A kovetkez6 dbran az lathato, hogyan kell bekotni a csatlakozékabelt a robotkar és a CR750 vezérl6-
egység vagy a CR750 hajtasegység kozé.

Robotkar
CN1 CN2

CR750 vezérléegység
CN2 vagy CR750 hajtasegység

CN1

Reteszelés
Reteszelés

Jelkabel (CN2) Reteszelés

/

Reteszelés

Vezérl6kabel (CNT)

R002285F

4-1 abra: A csatlakozékdbel bekétése (CR750)
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A csatlakozokabel bekotése Csatlakozas

(@ Gy6z6djon meg a CR750 vezérlbegység vagy a CR750 hajtasegység kikapcsolt allapotardl.
A [POWER] kapcsolénak ,OFF” helyzetben kell lennie.

(@ Csatlakoztassa a tap- és vezérlékabelt a robotkarhoz és a vezérléegységhez vagy a hajtasegység-
hez.Ehhez tolja el6re a reteszelést, majd illessze a csatlakozédugaszt a csatlakozéaljzatba. Keriilje
a kdbel nagy erével torténé huzasat és megtorését, ellenkezd esetben sériilhet a kabel.

Csatlakozoaljzat
a robotkaron

<—— Reteszelés

Csatlakozédugasz

R007085C

4-2 abra: Részletrajz a reteszelésrél

(® Nyomija le a csatlakozddugaszon talalhaté reteszelést. Ebben a helyzetben a csatlakozédugaszt
nem lehet kihizni. A csatlakozas kioldasahoz tolja fel a reteszelést. Ebben a helyzetben kihizhaté
a csatlakozédugasz.

TUDNIVALOK A vezérl6- és tapkabel dugaszainak alakja eltéré. Helytelen csatlakoztatas esetén a dugaszok sériil-

hetnek.

Ha a robot mogott nincs elég hely a kabel elvezetéséhez, kiilon kérésre olyan kivitel is kaphato,
amelynél a kdbelek lent, az alapon keriilnek atvezetésre.

FIGYELEM:
Arobotkar és avezérléegység illetve hajtdsegység kozott futé normdl csatlakozokdbel kizdro-
lag fix elhelyezésre valé, flexibilis kabelldncban nem haszndlhato.
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Csatlakozas

A csatlakozokabel bekotése

4.1.2 A robotkar csatlakoztatasa a CR751 vezérloegységhez és a CR751
hajtasegységhez

A kovetkez6 dbran az lathato, hogyan kell bekotni a csatlakozékabelt a robotkar és a CR751 vezérl6-

egység vagy a CR751 hajtasegység kozé.

RV-2FB

CN1 CN2 Robotkar
CR751 vezérl6egység
AMP1 AMP2 BRK vagy CR751 hajtasegység
~ Rogzité-
csavarok (2 db)
Jelkabel (CN2) Reteszelés (2 db)
/
Vezérl6kabel (CN1)
R002463F

4-3 abra: A csatlakozékdbel bekétése (CR751)

@ Gy6z6djon meg a CR751 vezérléegység vagy a CR751 hajtasegység kikapcsolt allapotardl. Az
elélapi [POWER] lampa nem vilagithat.

(@ Kosse a csatlakozdkabelt a vezérléegység / hajtasegység és a robot CN1 és CN2 csatlakozdjara.
A kdbelt el6szor a CN2 csatlakozéra kosse a robot feldli oldalon. (Amikor levalasztja a kabelt,
kezdje a CN1 csatlakozénal.)

Oldja ki a CN2 csatlakozd reteszelését, és illessze a csatlakozot az aljzathoz. A csatlakozénak
reteszelnie kell. Kosse a CN1 csatlakozét a robotkaron talalhatd CN1 aljzatra, és rogzitse a csatla-
kozast a hollandi anyaval.

(® Csatlakoztassa a kabelt a vezérléegység/hajtasegység megfelelé CN1 (AMP1, AMP2, BRK) és CN2
csatlakozojara. Keriilje a kdbel nagy erével torténé hizasat és megtorését, ellenkezé esetben
sériilhet a kabel. Biztositsa a csatlakozédugaszt a régzitécsavarokkal.
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A csatlakozokabel bekotése

Csatlakozas

TUDNIVALOK

hetnek.

A vezérl6- és tapkabel dugaszainak alakja eltérd. Helytelen csatlakoztatas esetén a dugaszok séril-

| Ha a robot mogott nincs elég hely a kabel elvezetéséhez, kiilon kérésre olyan kivitel is kaphato,

amelynél a kdbelek lent, az alapon keriilnek atvezetésre.

FIGYELEM:

Arobotkar és avezérléegység illetve hajtdsegység kozott futé normdl csatlakozokdbel kizdré-

lag fix elhelyezésre valé, flexibilis kabelldncban nem haszndlhato.
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Csatlakozas

A csatlakozokabel bekotése

RV-4FM, RV-4FLM, RV-7FM, RV-7FLM, RV-7FLLM, RV-13FM, RV-13FLM, RV-20FM

CN1 CN2 robotkar. @ '-.i

| ' CR751 vezérléegység S—
AMP1 AMP2 BRK vagy CR751 hajtasegység f )
B §

CONBOX burkolat

@ CN2

y = Rogzitécsavarok (2 db)

R&gzits-
csavarok (2 db)

Jelkabel (CN2)

A

Vezérlékabel (CN1)

R002439F

4-4 abra: A csatlakozékdbel bekétése (CR751)

O A csomagolasi helyzet a robot tipusatdl fligg. A vonatkozd adatokat az egyes csuklokon talalja 4-1 tabl.

Csuklo RV-4FM RV-4FLM RV-7FM RV-7FLM | RV-7FLLM | RV-13FM | RV-13FLM | RV-20FM
Bl 90° 90° 90° 90° 0° 0° 0° 0°
J2 -122° -121° -116° -115° -93° -93° -93° -93°
J3 162° 165° 158° 164° 160° 160° 160° 160°
J4 0° 0° 0° 0° 0° 0° 0° 0°
J5 45° 41° 48° 41° 23° 23° 23° 23°
J6 0° 0° 0° 0° 0° 0° 0° 0°

4-1 tabl.: Arobot csomagoldsi helyzete
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A csatlakozokabel bekotése Csatlakozas

@) Gy6z6djon meg a CR751 vezérlbegység vagy a CR751 hajtasegység kikapcsolt allapotardl. Az
el6lapi [POWER] ldmpa nem vilagithat.

(@ Oldja ki a COMBOX burkolatanak régzitécsavarjait, és tavolitsa el a burkolatot.
Froccsend vizzel szemben védett vagy tisztatérbe valo kivitell robotoknal oldja ki a CON burko-
latot r6gzité nyolc csavart, majd tavolitsa el a burkolatot.

® Oldja ki az elemtarté mindkét rogzitécsavarjat, és vegye le a tartot. (Az elemek csatlakozoéit ne
valassza le.)

(@ Vezesse atakabeltarobot alapjanal, a hatoldalon talalhato nyildsokon, és csatlakoztassa az AMP1,
AMP2 és CN2 csatlakozét.

(® Rogzitse a kdbelatvezet6khoz tartozo burkolatokat a hozzajuk tartozé csavarokkal.
(® Szerelje vissza az elemtartot. Ugyeljen arra, hogy ne csipje be a kabeleket.
@ Szerelje vissza a CONBOX burkolatot.

Csatlakoztassa a kabelt a vezérl6egység/hajtasegység megfelel6 CN1 (AMP1, AMP2, BRK) és CN2
csatlakozoéjéra. Keriilje a kdbel nagy erbvel torténé huzasat és megtorését, ellenkezd esetben
sérulhet a kdbel. Biztositsa a csatlakozédugaszt a rogzitécsavarokkal. Hizza meg a CN2 csatlakozé
rogzitécsavarjait 0,06-0,07 Nm nyomatékkal.

Régzitécsavarok (2 db)
Akkumulator-tarté

- Vezérl6egység vagy haj-
tasegység feldli oldal

Kabelkészlet

~_
A kabelatvezet6 burkolata

Robot feléli (2 burkolat

CON burkolat Vezesse at oldal egyenként 4 csavarral) ®

(régzitécsavarok (8 db)) =2
Csak fréccsend vizzel szemben védett a nyilasokon
vagy ti érbe val6 robotoknal

T —T ) Csavarok mérete

Alapkivitel: M4 x 12
Fréccsend viznek ellendllé vagy tisztatérbe valo kivitel: M4 x 16

Csatlakozas

R002440F

4-5 abra: A kdbelcsatlakozd részletrajza
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Csatlakozas A csatlakozokabel bekotése

TUDNIVALOK A vezérl6- és tapkabel dugaszainak alakja eltéré. Helytelen csatlakoztatas esetén a dugaszok sériil-

hetnek.

Ha a robot mogott nincs elég hely a kabel elvezetéséhez, kiilon kérésre olyan kivitel is kaphato,
amelynél a kdbelek lent, az alapon keriilnek atvezetésre.

FIGYELEM:
Arobotkar és avezérléegység illetve hajtdsegység kozott futé normdl csatlakozokdbel kizdré-
lag fix elhelyezésre valé, flexibilis kabelldncban nem haszndlhato.
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A csatlakozokabel bekotése

Csatlakozas

RH-3/6/12/20FH

Robotkar

© CONBOX burkolat

Vezérl6kabel (CN1)

CR751 vezérl6egység
vagy CR751 hajtasegység

CN1 CN2

e 1
AMP1 AMP2 BRK

CN2

Rogzitécsavarok
ONI (2 db)

\ Jelkabel (CN2)

R002464F

4-6 abra: A csatlakozékdbel bekétése (CR751)
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Csatlakozas

A csatlakozokabel bekotése

TUDNIVALOK

@) Gy6z6djon meg a CR751 vezérlbegység vagy a CR751 hajtasegység kikapcsolt allapotardl. Az
el6lapi [POWER] ldmpa nem vilagithat.

(@ Oldja ki a COMBOX burkolatanak régzitécsavarjait, és tavolitsa el a burkolatot.

(® Vezesse atakabeltarobot alapjanal, a hatoldalon talalhato nyildsokon, és csatlakoztassa az AMP1,
AMP2 és CN2 csatlakozét.

@ Rogzitse a kdbelatvezet6khoz tartozo burkolatokat a hozzajuk tartozé csavarokkal.
(B Szerelje vissza a CONBOX burkolatot.

(® Csatlakoztassa a kabelt a vezérl6egység/hajtasegység megfelelé CN1 (AMP1, AMP2, BRK) és CN2
csatlakozoéjéra. Keriilje a kdbel nagy erbvel torténé huzasat és megtorését, ellenkezd esetben
sérulhet a kabel. Biztositsa a csatlakozédugaszt a rogzitécsavarokkal.

Vezérl6egység vagy haj-

AMP2 CN2 tasegység feldli oldal Kéabelkészlet

N A kdbelatvezetd
Robot feldli burkolata
A kabelatvezet6 burkolata Vezesse at oldal
Csavarozza fel a burkolatokat a nyildsokon

a robot alapjéra.

R002465F

4-7 abra: A kdbelcsatlakozo részletrajza

A vezérl6- és tapkabel dugaszainak alakja eltérd. Helytelen csatlakoztatas esetén a dugaszok sérul-
hetnek.

Ha a robot mogott nincs elég hely a kabel elvezetéséhez, kiilon kérésre olyan kivitel is kaphato,
amelynél a kdbelek lent, az alapon keriilnek atvezetésre.

FIGYELEM:

Arobotkar és a vezérléegység illetve hajtdsegység kozott futé normdl csatlakozékdbel kizdro-
lag fix elhelyezésre valé, flexibilis kabellancban nem haszndlhato.

F sorozat



A csatlakozokabel bekotése Csatlakozas

4.1.3 A robot CPU csatlakoztatasa a hajtasegységhez

CR750 hajtasegység

FIGYELEM:
® Hanem csatlakozik kdabel az SSCNETIII csatlakozéhoz, mindig helyezze fel rd a védésapkat.

Ellenkezé esetben a szennyezédések kedvezétleniil befolydsolhatjdk a jeldtvitel mindségét,
és miikodési hibdt eredményezhetnek.

® Netdvolitsa el addig az SSCNETIII kabelt, amig a CPU rendszer vagy a hajtdsegység dramel-
latdsa nincs kikapcsolva.
Soha ne nézzen a robot CPU vagy a hajtdsegység SSCNETIII csatlakozoi bl sugdrzo fénybe,
illetve az SSCNETIII kdbel szabad végébe. A kisugdrzott fény az IEC 60825-1 szabvdny sze-
rint 1-es osztdlyu (Class 1) Iézerfény, amely kozvetleniil a szembe jutva irritdciét okozhat.

Hajtasegység (hatoldal)

°

Robot CPU
° Q172DRCPU
,,,,, ® 5 Robot CPU
DCOUT CNDISP CON3 OPT EMI kébel robothoz ~ EMI DISP I/F
2Q-EMICBL 10M
@ :
\ PLC aramella
tasa } 7
L&
Q)
DCOUT CADISP~ CONS 7
| [l l

o
A%_] Foldel6kapcsok
-

DISP-kébel DISP-kéabel robothoz
SSCNETIIl kabel 2Q-DISPCBL 10M
TU-kébel MR-J3BUS 10M-A '\

EMI-kabel TU kébel robothoz

2Q-TUCBL 10M
N Ferritmag -

Tavolitsa el a TU-, a DISP- és az EMI-kabel szigetelését 20-30 mm-es szakaszon, majd
) il olAct & haits e hitaldalan talilhatd faldelsl Y

arny jtaseg f pocsho _—
A g afglzdelé- atlak Zastol 500 mm-es tavolsagban helyez:e el. Féldelékapocs
\ \ A hajta’seglydsélg |:| _T:J. _i @ ......
Kébelszigetelé MK'bl'tl' oldala
apbelszigeteles 20-30 mm abelszigeteles 1 | | )“ \ Ferritmag
A foldelskapocs helye 150-200 mm <500 mm
R0O02286E
4-8 abra: Arobot CPU csatlakoztatdsa a CR750 hajtdsegységhez
TUDNIVALO Az elektromdgneses interferencidk learnyékoldsdhoz csatlakoztassa a TU kdbel arnyékolasat a haj-

tasegység hazan taldlhato foldel6kapocshoz.
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Csatlakozas

A csatlakozokabel bekotése

CR751 hajtasegység

FIGYELEM:

® Hanem csatlakozik kdabel az SSCNETIII csatlakozéhoz, mindig helyezze fel rd a védésapkat.
Ellenkezé esetben a szennyezédések kedvezétleniil befolydsolhatjdk a jeldtvitel mindségét,
és miikodési hibdt eredményezhetnek.

@ Netdvolitsa el addig az SSCNETIII kabelt, amig a CPU rendszer vagy a hajtdsegység dramel-
latdsa nincs kikapcsolva.
Soha ne nézzen a robot CPU vagy a hajtdsegység SSCNETIII csatlakozoi bl sugdrzo fénybe,
illetve az SSCNETIII kdbel szabad végébe. A kisugdrzott fény az IEC 60825-1 szabvdny sze-
rint 1-es osztdlyu (Class 1) Iézerfény, amely kozvetleniil a szembe jutva irritdciot okozhat.

TUDNIVALO

Hajtasegység (hatoldal)

Robot CPU
Q172DRCPU

Robot CPU
DCOUT  CNDISP CON3 OPT EMI kabel robothoz ~ EMI

st

===l
osRz

le——=l

TUI/F Hatlap

Foldelékapcsok

DISP-kébel robothoz
2Q-DISPCBL 10M

SSCNETII kabel

MR-J3BUS 10M-A '\

DISP-kabel /

TU-kabel

TU kébel robothoz

EMI-kébel 2Q-TUCBL 10M

N

Ferritmag

Tavolitsa el a TU-, a DISP- és az EMI-kabel szigetelését 20-30 mm-es szakaszon, majd
ceatlal Py T ral i 50 hatoldalan talalhaté foldelsk ho.

azarny a haj gység Foldel6kapocs
A got a foldeld csatlakozastol 500 mm-es tavolsagban helyezze el.
-\-m”“m-\- Ahatiseayséq Il
ajtasegyseg | P, ecccse
. N . < . . oldala
Kéabelszigetelés 20-30 mm Kébelszigetelés ‘ *®
I U > Ferritmag
A foldelskapocs helye 150-200 mm <500 mm

RO02441F

4-9 abra: Arobot CPU csatlakoztatdsa a CR751 hajtdsegységhez

Az elektromdgneses interferencidk learnyékoldsdhoz csatlakoztassa a TU kdbel arnyékolasat a haj-
tdsegység hazan taldlhato foldelékapocshoz.

F sorozat



Villamos haldzati csatlakoztatas és foldelés Csatlakozas

4.2

Villamos halézati csatlakoztatas és foldelés

A robotkar foldelésének médjarol a 3.6 részben olvashat.

FIGYELEM:

A vezérl6egységet illetve a hajtdsegységet csak kikapcsolt és visszakapcsolds ellen biztositott
fékapcsolé mellett csatlakoztassa a villamos hdlézatra.

4.2.1

CR750 vezérloegység és CR750 hajtasegység

@ Gy6z6djon meg a villamos tapellatas, valamint a vezérl6egység és a hajtasegység megszakitdja-
nak kikapcsolt allapotarol.

(@ Tavolitsa el az ACIN-kapocstdmb burkolatat.

@) Készitse el6 a haldzati tapvezetéket és a foldelSkabelt. Legalabb 2,5 mm? keresztmetszetii kabelt
haszndljon.

@ Csatlakoztassa a haldzati tapvezetéket 1 fazisu fesziiltségellatas esetén az ACIN-kapocstémb L1
és N kapcsara.

(® Rogzitse ismét az ACIN-kapocstomb burkolatat.

ACIN-kapocstémb
(burkolat eltavolitasa)

Csatlakozas
ACIN-kapocstomb
L1 N

Foéldeld csatlakozo (PE)

LINE/LOAD 3

/

Radiofrekvencias
zavarsziiré
Tipus: SUP-EL20-ER

LINE/LOAD 1

1 fazisu
feszultségellatas

R002442F

4-10 abra: A hdlézati tdpvezeték és a foldelés csatlakoztatdsa a CR750 vezérlbegységre és a CR750
hajtdsegységre
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Csatlakozas

Villamos halézati csatlakoztatas és foldelés

4.2.2

CR751 vezérloegység és CR751 hajtasegység

FIGYELEM:

A rovidzdrlatok elkeriilése érdekében mindig megszakiton keresztiil csatlakoztassa a vezérl6-
egységet/hajtdsegységet a villamos hdloézatra.

@ Gy6z6djon meg a halozati fesziiltség kikapcsolt allapotarol.

(@ Készitse elé a megszakitot (kapocsfedéllel), a primer és szekunder oldali fesziltségcsatlakozas kabeleit
(mindkettd min. keresztmetszete 2,5 mmz) és a foldel6kabelt (min. keresztmetszete 3,5 mmz).

(® Kosse a szekunder oldali feszlltségcsatlakozdt a megszakité alsé kapcsaira. Csatlakoztassa a kabelt
az ACIN-csatlakozédugasz 1-es és 3-as csatlakozoira.

@ Kosse az ACIN-csatlakozodugaszt a vezérlGegység vagy a hajtasegység ACIN-csatlakozdjéra.
(B3 Csatlakoztassa a foldel6kabelt a PE foldel6 csatlakozéra.

(& Kosse a primer oldali fesziltségcsatlakozot a megszakito felsé kapcsaira.

1 fazisa
230V AC

Primer oldali
feszultségc-
satlakozo

Csatlakozas

Foldelbcsavar ACIN-csatlakozd

1

Megsza-
kité

Foldeld csatlakozo (PE)
LINE/LOAD 3

Szekunder oldali
fesziltségc-
satlakozo
ACl-csatlakozédugasz
(része a szallitasi terjede-
lemnek)

LINE/LOAD 4
== LINE/LOAD2 Tipustabla

Radioéfrekvencias zavarsziiré
Tipus: SUP-EL20-ER

R002443F

4-11 abra: A hdlozati tdpvezeték és a foldelés csatlakoztatdsa a CR751 vezérlbegységre és a CR751
hajtdsegységre

O Akdvetkezd tipusu megszakitdkat hasznalja:
NV30FAU-2P-10A-AC100-240V-30mA, (burkolat: TCS-05FA2)

F sorozat



Vészledllitas csatlakoztatasa Csatlakozas

4.3

Vészleadllitas csatlakoztatasa

A vészkikapcsold CR750 vezérl6egység és CR750 hajtasegység esetén a késziilék hatoldali dugaszan,
CR751 vezérl6egység és CR751 hajtasegység esetén pedig a késziilék elélapi dugaszan keresztil csat-
lakoztathato.

Alapkivitelben a vészledllitas bemenetei nincsenek bekotve (lasd 4-13 dbra). A vészleallitd kapcsolét,
az ajtozards-érintkezbt és egy jovahagyd kapcsoldt az izemeltetdnek kell csatlakoztatnia.

CR751 vezérl6egység és
CR751 hajtasegység

(hatoldal) (els6 oldal)

CR750 vezérléegység és
CR750 hajtasegység

Csatlakozas
CNUSR11

Csatlakozas
CNUSR2

Csatlakozas \
CNUSR12

L

A‘\\ Ferritmag / .

(vezesse at rajta kétszer a kabelt)

R002444F

4-12 abra: A vészledllité dramkérok csatlakoztatdsa
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Csatlakozas

Vészledllitas csatlakoztatasa

4.3.1

CR750 vezérloegység és CR750 hajtasegység

FIGYELEM:

Ne végezzen I6kofesziiltség-probdt.

. . Vezérl6egység vagy . Y
Uzemeltet6é hajtasegység Uzemeltet6é
h Vészledllitas ~ Vészledllitas 4 g
vezérléegység Teaching Box
CNUSR11 = e CNUSR11
. X | I io\»—o .
Q|1 Uzemméd | | |1 Athidalé huzal
® [12 kimenet olo olo Jd®]| 2
[ |
® | 13 ——"— vészleallitas f f : q®| 3 Je— )
Q11 Kimenet : : Relek JR Vészleallité kapcsolo
| | ‘_.——: 5 "
¢ %%R‘ﬁ  semmed | | g - Athidalé huzal
Izemmo, | |
® |12 kimenet | | # 124V
® |13 — | | 246ND g R 7 o
Vészleallitas | | Relék Ajtézaras-érinth
X |14 kimenet d®|[8 e
I I 24V
! ! A ) ) )
: : 24GND Relék ®]10 Jovahagyé kapcsolé
e
| |
! I 246D 24V
| I ‘? CNUSR12
| | ®
CNUSR2 I ! ! Z Athidalé huzal
® [ 16 F——"— Robot hibajelzés ol ole 9®| 2
® |1 kimenet - q®| 3 fe—
Relék Vészleallité kapcsolé
l—.;: I®[ 4 [«
® |17 }—" Robot hibajelzés )
® |42 | Jiimenet 2L Athidalé huzal
lT——O ®
6
+24V
24GND T 4R
Relék ®[ s Ajtézaras-érintl
+24V ®
. 9 fe——
24GND Relék ®[10 Jévahagyé kapcsolo
24GND
R0O02289F

4-13 abra: A vészledllité dramkor belsé kapcsoldsa (CR750)

FIGYELEM:

A vészledllité kapcsolot a robot kozelébe, konnyen megkoézelité helyre szerelje fel. Ha a robot
rendellenes modon miikédik, azonnal dllitsa le.

F sorozat




Vészledllitas csatlakoztatasa Csatlakozas

Csatlakoztatas a CNUSR11/12 dugaszos csatlakozasra

Ennél a dugaszos csatlakozasnal a vezeték fixen van csavarozva a csatlakozédugaszhoz. Hasznéljon
0,14-1,5 mm? keresztmetszet( vezetéket.

(@ Lazitsa meg annak a kapocsnak a csavarjat a csatlakozdédugasznal, amelyhez a vezetéket csatla-
koztatni kivanja. Hasznaljon hornyos csavarokhoz val6 csavarhuzét (fejszélesség: 2,5 mm).

(@ Tavolitsa el a szigetelését a vezeték végérdl kb. 7 mm-es hosszisagban.
(® Csatlakoztassa a vezetéket, és hlizza meg a vezetékrogzité csavart (meghizasi nyomaték: 0,2- 0,25 Nm).

@ Csatlakoztassa a csatlakozddugaszt a vezérlegység, illetve a hajtdsegység megfelelé dugaszos
csatlakozasara (CNUSR11/12). Ugy csatlakoztassa a dugaszt, hogy a csavarfejek felfelé mutassa-
nak, és a dugaszt mindkét rogzitécsavarral rogzitse (meghuzasi nyomaték: 0,2-0,25 Nm). Ehhez
hasznaljon hornyos csavarokhoz valé csavarhuzét (fejszélesség: 2,5 mm).

CNUSRI11
CNUSR12

L. CNUSR13:
Szallitészalag-kovetési
funkci6 alkalmazasa
esetén hasznélja a du-
gaszos csatlakozést.

: :
= [0 E0PT U
. .

e

N 2,5 mm fejszélességli
Csatlakozédugasz csavarhlizo

Csatlakozédugasz \ —

régzitécsavarja (2 db)

Vezetékrogzitd csavar

Csatlakozodugasz pélusszama ﬁ
a -

e L ILLLLLERR L A f\
f f B Vezeték bedugasi pozicidja

i 16 7mm
A-nézet

Vezeték (0,14 mm2-1,5 mm?)

RO02290F

4-14 abra: Csatlakoztatds a CNUSR11/12 dugaszos csatlakozdsra

FIGYELEM:

A dugaszt kizdrolag a CNUSR11 vagy a CNUSR12 dugaszos csatlakozdshoz csatlakoztassa. Ha
a CNUSR13 dugaszos csatlakozdshoz csatlakoztatja, az a robot iizemzavardt eredményezheti.
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Csatlakozas

Vészledllitas csatlakoztatasa

Csatlakoztatas a CNUSR2 dugaszos csatlakozasra

Ennéla dugaszos csatlakozasnal a vezetéka csatlakozédugaszhoz van forrasztva. Hasznaljon 0,05-0,2 mm?

keresztmetszet(i vezetéket.
(@ Oldja ki a csatlakozo burkolatanak régzitécsavarjait, és tavolitsa el a burkolatot.

(@ Tavolitsa el a vezeték szigetelését kb. 3 mm hosszisagban, majd forrassza a vezetéket a csatlako-
z6dugasz megfelel polusdhoz.

(® Miutan beforrasztotta az 6sszes vezetéket, rogzitse ismét a csatlakozé fedelét a két rogzitéesavarral.

@ Csatlakoztassa a csatlakozodugaszt a vezérl6egység, illetve a hajtasegység CNUSR2 dugaszos
csatlakozésara. Ugy csatlakoztassa a dugaszt, hogy az 1-es pélus a jobb felsé helyre keriiljon.
Amikor a dugasz a helyére keriil, kattanas hallhaté.

e o

ook o —==3

A csatlakozé burkolatana;(

régzitécsavarjai (2 db)

csatlakozo CNUSR2
urkolata . . A-nézet
Erintkez6k R
/ 25 Csatlakozédugasz 1
' polusszama

OO0 O0ODO0O00D0O0 O

\ [N~ NaYaNaNalaNaNalalal
v ﬁ Csatlakozodugasz Forrasztas ?
A

oldala
Tavolitsa el a csatlakozd 50 26

burkolatat

Vezeték (0,05 mm2—0,2 mmz)

RO02315E

4-15 abra: Csatlakoztatds a CNUSR2 dugaszos csatlakozdsra

FIGYELEM:

Forrasztdskor iigyeljen arra, hogy melyik vezetéket melyik pélusra kéti. Ha egy vezetéket
helytelen pélusra két, illetve zdrlat jelentkezik a pélusok k6zott, arobot meghibdsodhat, illetve
zavar jelentkezhet a miikodésében.
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Vészledllitas csatlakoztatasa

Csatlakozas

4.3.2

CR751 vezérloegység és CR751 hajtasegység

A\

FIGYELEM:
Ne végezzen I6kofesziiltség-probdt.

TUDNIVALO

Vezérl6egység vagy

Uzemelteté hajtasegység Uzemeltets
= Vészleallitas - g
Teaching Box
CNUSRI : e ﬂ? CNUSRI
® |18 ——"— Uzemmod : ' ®| 1 i
; 2 Athidalé huzalok ©
kimenet !
olo 26
20 Vészleallitas t Relék 2fe— .
: . Vészleallité kapcsolo
® |4 kimenet : : ®A) ®| 27 |e—— i
®[17 — Uzemmod . | ®]| 3
i : | Athidalé huzalok ©
® |42 kimenet : | ®| 2
® |19 [— Vészleallitas : b 24V
; : I 246ND
® 44 kimenet | Relék _%—c | 4 je—— At A bk e el
| j 4s-éri
I +24v ®| 29 je—
b T b o
I 24GND Relék gyo kapcsolé
I ®] 30 |
|
|
|
|
|

CNUSR2 ®| o Z: Athidalé huzalok @
&) |16 ——"—— Robot hibajelzés = Q| st
R | a1 kimenet - ® 7 [—
Relek R 32 Vészleallité kapcsolé
® |17 ——"—— Robot hibajelzés ! ®
® |42 ] kimenet 8 Z Athidalé huzalok @
i
+24V
24GND T ®[ o
Relék 34 ‘ Ajtézaras-érinth
@ +z4vt: g )
. 10 |«——
24GND Relék Jévahagyo kapcsolo
|35 ]—
24GKD

R002445F

4-16 abra: A vészledllité dramkor belsé kapcsoldsa (CR751)

O Kiszallitaskor ezek a kapcsok nincsenek kiosztva. Ha a vezérl6egység vagy a hajtasegység belsé
fesziiltségellatasat hasznalja, zarja révidre ezeket a kapcsokat.

Ne foldelje a felhasznalé oldali rendszer +24 V-os csatlakozdjat, mert ez biztositja a vészleallitas és
a parhuzamos be- és kimenetek tapellatasat. A + oldal foldelése esetén hiba jelentkezhet a vezér-
I6egység vagy a hajtasegység miikodésében.

FIGYELEM:

A vészledllito kapcsolot a robot kozelébe, konnyen megkdozelité helyre szerelje fel. Ha a robot
rendellenes médon miikédik, azonnal dllitsa le.
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Csatlakozas

Vészledllitas csatlakoztatasa

Csatlakoztatas a CNUSR1/2 dugaszos csatlakozasra
Ennél a dugaszos csatlakozasnal a vezeték a csatlakozédugaszhoz van forrasztva. Hasznéljon 0,05-0,2 mm?

keresztmetszet(i vezetéket.
(@ Oldja ki a csatlakozo burkolatanak régzitécsavarjait, és tavolitsa el a burkolatot.

(@ Tavolitsa el a vezeték szigetelését kb. 3 mm hosszisagban, majd forrassza a vezetéket a csatlako-
z6dugasz megfelel polusdhoz.

(® Miutan beforrasztotta az 6sszes vezetéket, rogzitse ismét a csatlakozé fedelét a két rogzitGesavarral.

@ Kosse a csatlakozddugaszt a vezérl6egység, illetve a hajtasegység CNUSR1 és CNUSR2 dugaszos
csatlakozésara. Ugy csatlakoztassa a dugaszt, hogy az 1-es pélus a jobb felsé helyre keriiljon.
Amikor a dugasz a helyére keriil, kattanas hallhaté.

CNUSR1

CNUSR2

CNUSRI1
CNUSR2

A csatlakozé burkolatanak
régzitécsavarjai (2 db)

Csatlakozo
burkolata

A-nézet

Erintkezék

25 Csatlakozddugasz
polusszama

OO0 O0ODO0O00DO0O0 0

»

Csatlakozédugasz
Tavolitsa el a csatlakozo
A

coccoccocococacoca
Forrasztas

oldala
burkolatat 50 26

3 mm

Vezeték (0,05 mm?2-0,2 mm?2)

R002446F

4-17 abra: Csatlakoztatds a CNUSR1/2 dugaszos csatlakozdsra

FIGYELEM:

@ Forrasztdskor iigyeljen arra, hogy melyik vezetéket melyik pélusra kéti. Ha egy vezetéket
helytelen pélusra két, illetve zdrlat jelentkezik a polusok kozé6tt, a robot meghibdsodhat,
illetve zavar jelentkezhet a miikédésében.

@ Necserélje fel a CNUSR1 (feliil) és a CNUSR2 (alul) csatlakozokat. A helytelen csatlakoztatds
a robot meghibdsoddsdt vagy iizemzavardt okozhatja.
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Biztonsagi aramkorok

Csatlakozas

4.4

4.41

TUDNIVALO

Biztonsagi aramkorok
CR750 vezérloegység és CR750 hajtasegység

1. példa

Csatlakoztassa a periférias egységek vészledllitd kapcsoldjat a CR750 vezérléegységre vagy a CR750 haj-
tasegységre. A vészleadllitd bemenet a vezérléegységen vagy a hajtadsegységen keresztil kap dramot.
Vészledllité funkciod:

Ha miikodésbe hozza a periférias egység vészleallitd kapcsolojat, a robot atvalt vészleallitasi allapotra.

Az atlathatosag kedvéért az abran bizonyos informacidk nem szerepelnek, ezért eltérések lehet-
nek lehet az dbra és a tényleges kivitel kdzott.

Vészleallité kapcsold
(2 pélusu)

—

Vezérlbegység vagy hajtdsegység

24 V-os tapfeszultség
a vezérl6egységben vagy CNUSR11/CNUSR12 @
Vészleallitas

a hajtasegységben "
—‘ ! l—% Athidalas
Vezérl6egység 3
@ ; O L4 =
e 5 i
6 Athidalas
1 %j Ajté
8
9
0

Periférias
egységek

Vészleallitas
Teaching Box

Q: e IAjtéérintkez&
g

biztonsagi Vészleallitas
relé } ki t
( od
B } kimenet
Belsé
biztonsagi
4ramkor

CNUSR2®
16/17
41/42 } Hibakimenet

RO02291F

4-18 abra: Biztonsdgi dramkor felépitése (1. példa)

® ACNUSR11és CNUSR12 dugaszos csatlakozas két kiilonalld, azonos felépitésii korhoz tartozik, és
poluskiosztasuk megegyezd. Mindkét kort csatlakoztatni kell.

@ A CNUSR2 dugaszos csatlakozés két csatlakozoval (a 16/17 csatlakozé két kapocsnak felel meg
a 16-os és a 17-es poluson) van ellatva, amelyek két kiilonalld, azonos felépitésti korhoz tartoznak.
Mindkét kort csatlakoztatni kell.

A Teaching Box vészledllé kapcsoléja 6sszekottetésben all a vezérl6egységgel vagy a hajtasegy-
séggel.

A vészledllité dramkor bemeneti reléje.

A jovahagyo kapcsold miikodését a robot miiszaki kézikdnyve ismerteti.

Vészledllitd a vezérl6egység vagy a hajtasegység kezel6fellletén.

A vészledllitas észlelésére szolgaléd relé a vezérl6egység vagy a hajtasegység belsé biztonsagi relé
funkcidjat hasznadlja. A relé kikapcsolt allapotaban a rendszer felismeri a vészledllitast, és a biz-
tonsagi relé szintén kikapcsol.

OPe® ©
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Csatlakozas

Biztonsagi aramkorok

TUDNIVALO

2.

példa

Csatlakoztassa a periférias egységek vészledllitd kapcsolojat a vezérl6egységre vagy a hajtasegység-
re. A vészleadllité bemenet a periférias egységeken keresztil kap dramot.

Vészledllitd funkcio:

Ha miikodésbe hozza a periférids egyséqg vészledllitd kapcsolojat, a robot atvalt vészledllitasi allapotra.

Az atlathatosag kedvéért az abran bizonyos informéaciok nem szerepelnek, ezért eltérések lehet-
nek lehet az dbra és a tényleges kivitel kozott.

Vezérldegység Vészliza’l’l)ig?ulée:jp))csolé
24 V-os tapfeszliltség ® periféris
a vezérléegységben vagy eriférias
a hajtasegységben CNU?RI 1/CNUSR12 egységek
| b
] —i : % |
Vészleallitas
Vezérléegység © 3 ‘I:
g @
RA/ 4 :[I‘
g 5 T
Vészleallitas
Teaching Box 6 I A periférias egységek
L 7 :I: Ajt6 f24 V—los
- P tapfesziiltsége
A= =
9
o
10
Jovahagyo kap-
csolc.‘:ég O
biztonsagi 13 . T
|ztop%§g| Vészleallitas
relé 14 ] kimenet
11 .
] Uzemméd
Bels6 12 K
biztonsagi
aramkor
@
CNUSR2
16/17
41/42 ] Hibakimenet
R0O02292F

4-19 abra: Biztonsdgi dramkoér felépitése (2. példa)

O)

OPO®

A CNUSR11 és CNUSR12 dugaszos csatlakozas két kiilonallo, azonos felépitési kdrhoz tartozik, és
poluskiosztasuk megegyezé. Mindkét kort csatlakoztatni kell.
A CNUSR2 dugaszos csatlakozés két csatlakozoval (a 16/17 csatlakozé két kapocsnak felel meg

a 16-os és a 17-es pdluson) van ellatva, amelyek két kiilonalld, azonos felépitésti korhoz tartoznak.
Mindkét kort csatlakoztatni kell.

A Teaching Box vészledllé kapcsoléja 6sszekottetésben all a vezérl6egységgel vagy a hajtasegy-
séggel.

A vészledllité dramkor bemeneti reléje.
A jovahagyo kapcsold miikodését a robot miiszaki kézikdnyve ismerteti.
Vészledllitd a vezérl6egység vagy a hajtasegység kezel6felliletén.

A vészledllitas észlelésére szolgald relé a vezérléegység vagy a hajtasegység belsé biztonsagi relé
funkciojat hasznalja. A relé kikapcsolt dllapotaban a rendszer felismeri a vészledllitast, és a bizton-
sagi relé szintén kikapcsol.
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Biztonsagi aramkorok

Csatlakozas

3. példa

Csatlakoztassa a vészleallitod kapcsoldt, az ajtdérintkezd kapcsoldt és a jovahagyo kapcsolét a vezér-
I6egységre vagy a hajtasegységre.. A vészledllitd bemenet a periférias egységeken keresztiil kap ara-
mot. A vészledllitasi dllapotot a periférias egységek felligyeleti bemenetei ellenérzik.

Vészledllité funkcio:

Ha miikodésbe hozza a periférias egység vészleallito kapcsoldjat, a robot atvalt vészleallitasi allapot-
ra. Ha a vezérl6egyséq illetve a hajtasegység kikapcsolt dllapotaban miikodésbe hozza a vészleallitd
kapcsolot a vezérléegység illetve a hajtasegység vagy a Teaching Box kezeléfelliletén, a periférias
egységek vészledllitasi dllapotba keriilnek.

TUDNIVALO Az atlathatosag kedvéért az abran bizonyos informaciok nem szerepelnek, ezért eltérések lehet-
nek lehet az dbra és a tényleges kivitel kozott.
Vezérléegység vagy hajtasegység Vészleélli'gé ka’pcsolé
(2 pélusu)
24 V-os tapfesziltség
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4-20 abra: Biztonsdgi dramkoér felépitése (3. példa)

® ACNUSR11ésCNUSR12 dugaszos csatlakozas két kiilonalld, azonos felépitési korhoz tartozik, és
poluskiosztasuk megegyezd. Mindkét kort csatlakoztatni kell.

@ A CNUSR2 dugaszos csatlakozas két csatlakozdval (a 16/17 csatlakozo két kapocsnak felel meg
a 16-os és a 17-es pdluson) van ellatva, amelyek két kiilonalld, azonos felépitésii kdorhoz tartoznak.
Mindkét kort csatlakoztatni kell.

® A Teaching Box vészledllé kapcsoldja 0sszekottetésben all a vezérl6egységgel vagy a hajtasegy-
séggel.

@ A vészleallité aramkdr bemeneti reléje.

® A jévéhagyd kapcsold miikodését a robot milszaki kézikdnyve ismerteti.

® veszlesllits a vezérléegység vagy a hajtasegység kezeléfeliletén.

D A vészledllitas észlelésére szolgélo relé a vezérléegység vagy a hajtasegység belsd biztonsagi relé
funkcidjat hasznalja. A relé kikapcsolt dllapotaban a rendszer felismeri a vészleallitast, és a biztonsagi
relé szintén kikapcsol.
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Csatlakozas

Biztonsagi aramkorok

4, példa

Csatlakoztassa a periférids egységek vészledllitd kapcsoloit és az ajtéérintkezd kapcsoldt mindkét ve-
zérl6egységre vagy hajtasegységre a reteszelés aktivalasdhoz. Csatlakoztassa a vészledllité kapcsol 6t
a vezérl6egységre vagy a hajtadsegységre. A vészleallitd bemenet a periférids egységeken keresztiil
kap dramot. A vészledllitasi dllapotot a periférias egységek felligyeleti bemenetei ellenérzik.
Vészledllité funkcio:

Ha m(ikddésbe hozza a periférids egység vészledllité kapcsolojat, a robot atvalt vészledllitasi allapot-
ra. Ha a vezérl6egység illetve a hajtasegység kikapcsolt dllapotaban miikddésbe hozza a vészleallitd
kapcsoldt a vezérlegyséq illetve a hajtadsegység vagy a Teaching Box kezel6felliletén, a periférids
egységek vészledllitasi dllapotba keriilnek.

TUDNIVALO Az atlathatésag kedvéért az abran bizonyos informaciok nem szerepelnek, ezért eltérések lehet-
nek lehet az abra és a tényleges kivitel kdzott.
Vészledllité kapcsold
Q (2 polusu)
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4-21 abra: Biztonsdgi dramkér felépitése (4. példa)
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Biztonsagi aramkorok Csatlakozas

S)

C)

OPO® @

A CNUSR11 és CNUSR12 dugaszos csatlakozas két kiilonalld, azonos felépitési kdrhoz tartozik, és
poluskiosztasuk megegyezd. Mindkét kort csatlakoztatni kell.
A CNUSR2 dugaszos csatlakozds két csatlakozdval (a 16/17 csatlakozo6 két kapocsnak felel meg

a 16-os és a 17-es pdluson) van ellatva, amelyek két kiilonalld, azonos felépitésti korhoz tartoznak.
Mindkét kort csatlakoztatni kell.

A Teaching Box vészleall6 kapcsoldja 6sszekottetésben all a vezérléegységgel vagy a hajtasegy-
séggel.

A vészleallitdé aramkor bemeneti reléje.
A jovahagyo kapcsolé mikodését a robot miiszaki kézikdnyve ismerteti.
Vészledllitd a vezérlbegység vagy a hajtasegység kezel6fellletén.

A vészledllitas észlelésére szolgald relé a vezérléegység vagy a hajtasegység belsé biztonséagi relé
funkciojat hasznalja. A relé kikapcsolt allapotaban a rendszer felismeri a vészledllitast, és a bizton-
sagi relé szintén kikapcsol.

S MITSUBISHI ELECTRIC



Csatlakozas

Biztonsagi aramkorok

TUDNIVALO

5. példa

Csatlakoztassa a vezérl6egységet vagy a hajtadsegységet a biztonsagi relére. Hasznalja a vezérléegy-
ség vészleallitd kapcsolo utasitasat a biztonsagi relé bemend jeleként.

Az atlathatosag kedvéért az abran bizonyos informéaciok nem szerepelnek, ezért eltérések lehet-
nek lehet az dbra és a tényleges kivitel kozott.
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" i Felhasznalofiggd
vagy hajtasegység <+ készilékek
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4-22 abra: Biztonsdgi dramkor felépitése (5. példa)
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Biztonsagi aramkorok Csatlakozas

FIGYELEM:

@ A robot a 3-as kategoridban tartozik, ezért a teljes robotegység nem felel meg a 4-es kate-
goria kévetelményeinek.

@ Csatlakoztatdskor iigyeljen a vezérl6egység vagy a hajtdsegység polaritdsdra. Felhasznd-
l6fiiggé késziiléekek haszndlata esetén a vészledllito kapcsolo csatlakozdsdt mindenképpen
a fenti kapcsoldsi rajznak megfeleléen alakitsa ki. Csatlakoztassa a felhaszndlofiiggé ke-
sziilék pozitiv (24 V DC) pélusdt a CNUSR11/12 csatlakoz6 2-es kapcsdhoz, késse a felhasz-
ndlofiiggé késziilék vészledllité kapcsolojdt (vagy az érintkezési pontokat) a CNUSR11/12
csatlakozo 3-as és 4-es kapcsdhoz, végiil csatlakoztassa a negativ (0 VDC) pélust.

@ Ha a biztonsdgi relét a vezérl6egység vagy a hajtdsegység vészledllité kapcsoldsi utasitd-
sdnak bemeneti pontjaként kivdnja haszndlni, haszndljon relét, amelyet a két rendszer
egyike aktivdlhat (pl.: Omron G9S sorozat).

@ A vészledllitds észlelésére szolgalo (belsé) relé a vezérlbegység vagy a hajtdsegység belsé
biztonsdgi relé funkcidjdt haszndlja. A relé kikapcsolt dllapotdban a rendszer felismeri
a vészledllitdst, és a biztonsdgi relé szintén kikapcsol.

® Ugyeljen apolaritdsra, amikor a vészledllité kapcsolét kiilsé biztonsdgi relére csatlakoztat-
ja. Gy6zédjon meg arrél, hogy az dram a kapcsoldsi rajzon fentebb megadott irdnyba
(2 pontozott vonal jelzi) folyik. Helytelen polaritds esetén a funkcié nem miikodik megfele-
léen. Csatlakoztassa a CNUSR11/12 csatlakozo 13-as kapcsdt a 24 V-os tdpelldtdsra.
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Csatlakozas

Biztonsagi aramkorok

4.4.2 CR751 vezérloegység és CR751 hajtasegység
1. példa
Csatlakoztassa a periférias egységek vészledllitd kapcsolojat a vezérlbegységre vagy a hajtasegység-
re. A vészleallité bemenet a vezérl6egység vagy a hajtasegységen keresztil kap dramot.
Vészledllitéd funkcio:
Ha m(ikodésbe hozza a periférias egység vészleallitd kapcsolojat, a robot atvalt vészleallitasi allapotra.
TUDNIVALO Az atlathatosag kedvéért az abran bizonyos informaciok nem szerepelnek, ezért eltérések lehet-
nek lehet az dbra és a tényleges kivitel kozott.
Vezérléegység vagy hajtasegység Vészleéllitf') ka’pcsolé
(2 pélusu)
24 V-os tapfeszultség
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4-23 abra: Biztonsdgi dramkoér felépitése (1. példa)
® A CNUSR1 és CNUSR2 dugaszos csatlakozas két kiilonallo, azonos felépitésii korhoz tartozik, és
poluskiosztasuk megegyezd. Mindkét kort csatlakoztatni kell.
@ A Teaching Box vészledll6 kapcsoldja 6sszekottetésben all a vezérlbegységgel vagy a hajtasegy-
séggel.
® A vészleallité aramkdr bemeneti reléje.
@ Ajovahagysd kapcsolé mukodését a robot miszaki kézikbonyve ismerteti.
J gy Yy
® A vészleallitas észlelésére szolgalé relé a vezérl6egység vagy a hajtasegység belsé biztonsagi relé
funkciéjat haszndlja. A relé kikapcsolt allapotaban a rendszer felismeri a vészledllitast, és a biz-
tonsagi relé szintén kikapcsol.
F sorozat




Biztonsagi aramkorok Csatlakozas

TUDNIVALO

2, példa

Csatlakoztassa a periférias egységek vészledllitd kapcsolojat a vezérl6egységre vagy a hajtasegység-
re. A vészleadllité bemenet a periférias egységeken keresztil kap dramot.

Vészledllitd funkcio:

Ha miikodésbe hozza a periférids egyséqg vészledllitd kapcsolojat, a robot atvalt vészledllitasi allapotra.

Az atlathatosag kedvéért az abran bizonyos informéaciok nem szerepelnek, ezért eltérések lehet-
nek lehet az dbra és a tényleges kivitel kozott.

Vészledllitd kapcsold
(2 pélusu)
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4-24 abra: Biztonsdgi dramkoér felépitése (2. példa)

@0 © O

®

A CNUSR1 és CNUSR2 dugaszos csatlakozas két kiilonalld, azonos felépités( korhoz tartozik, és
poluskiosztasuk megegyezd. Mindkét kort csatlakoztatni kell.

A Teaching Box vészlealld kapcsolodja 6sszekottetésben all a vezérléegységgel vagy a hajtasegy-
séggel.

A vészledllité dramkor bemeneti reléje.

A jévéhagyd kapcsold miikodését a robot milszaki kézikdnyve ismerteti.

A vészledllitds észlelésére szolgalo relé a vezérléegység vagy a hajtasegység belsé biztonsagi relé
funkciojat hasznalja. A relé kikapcsolt allapotaban a rendszer felismeri a vészleadllitast, és a biz-
tonsagi relé szintén kikapcsol.

Csatlakoztassa a 24 V-os tapfesziiltséget a 26/31 sz. kapcsokra.
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Csatlakozas

Biztonsagi aramkorok

TUDNIVALO

3. példa

Csatlakoztassa a vészleallitod kapcsoldt, az ajtdérintkezd kapcsoldt és a jovahagyo kapcsolét a vezér-
I6egységre vagy a hajtasegységre. A vészledllitd bemenet a periférids egységeken keresztil kap ara-
mot. A vészledllitasi dllapotot a periférias egységek felligyeleti bemenetei ellenérzik.

Vészledllité funkcio:

Ha miikodésbe hozza a periférias egység vészleallito kapcsoldjat, a robot atvalt vészleallitasi allapot-
ra. Ha a vezérl6egyséq illetve a hajtasegység kikapcsolt dllapotaban miikodésbe hozza a vészleallitd
kapcsolot, a periférias egységek vészleallitasi allapotba keriilnek.

Az atlathatosag kedvéért az abran bizonyos informéciok nem szerepelnek, ezért eltérések lehet-
nek lehet az dbra és a tényleges kivitel kozott.

Vezérléegység vagy hajtasegység Vészledllitd kapcsold

(2 p6lusu)
24 V-os tapfeszlltség
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4-25 abra: Biztonsdgi dramkér felépitése (3. példa)

A CNUSR1 és CNUSR2 dugaszos csatlakozas két kiilonalld, azonos felépités( korhoz tartozik, és
poluskiosztasuk megegyez8. Mindkét kort csatlakoztatni kell.

A Teaching Box vészleall6 kapcsoldja 6sszekottetésben all a vezérléegységgel vagy a hajtasegy-
séggel.

A vészleallitdé aramkor bemeneti reléje.

A jovahagyo kapcsold mikodését a robot miiszaki kézikdnyve ismerteti.

A vészledllitas észlelésére szolgalo relé a vezérl6egység vagy a hajtasegység belsé biztonsagi relé
funkcidjat hasznalja. A relé kikapcsolt allapotaban a rendszer felismeri a vészledllitast, és a bizton-
sagi relé szintén kikapcsol.

Csatlakoztassa a 24 V-os tapfesziiltséget a 26/31 sz. kapcsokra.

@0 © O

®
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Biztonsagi aramkorok

Csatlakozas

TUDNIVALO

4, példa

Csatlakoztassa a periférids egységek vészledllitd kapcsoloit és az ajtéérintkezd kapcsoldt mindkét ve-
zérl6egységre vagy hajtasegységre a reteszelés aktivalasdhoz. Csatlakoztassa a vészledllité kapcsol 6t
a vezérl6egységre vagy a hajtadsegységre. A vészleallitd bemenet a periférids egységeken keresztiil
kap dramot. A vészledllitasi dllapotot a periférias egységek felligyeleti bemenetei ellenérzik.
Vészledllité funkcio:

Ha m(ikddésbe hozza a periférids egység vészledllité kapcsolojat, a robot atvalt vészledllitasi allapot-
ra. Ha a vezérl6egység illetve a hajtasegység kikapcsolt dllapotaban miikddésbe hozza a vészleallitd
kapcsoldt, a periférids egységek vészledllitasi dllapotba keriilnek.

Az atlathatosag kedvéért az abran bizonyos informaciok nem szerepelnek, ezért eltérések lehet-
nek lehet az dbra és a tényleges kivitel kozott.
Vészledllité kapcsold
(2 pdlusu)
1z . s . Periférialis egységek
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4-26 abra: Biztonsdgi dramkor felépitése (4. példa)
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Csatlakozas

Biztonsagi aramkorok

@ & O

A CNUSR1 és CNUSR2 dugaszos csatlakozas két kiilonalld, azonos felépitésl korhoz tartozik, és
poluskiosztasuk megegyezd. Mindkét kort csatlakoztatni kell.

A Teaching Box vészleadlld kapcsolodja 6sszekottetésben all a vezérléegységgel vagy a hajtasegy-
séggel.

A vészledllité daramkor bemeneti reléje.

A jévéhagyd kapcsold miikodését a robot mdszaki kézikdnyve ismerteti.

A vészledllitas észlelésére szolgald relé a vezérléegység vagy a hajtasegység belsé biztonsagi relé
funkcidjat hasznalja. A relé kikapcsolt allapotdban a rendszer felismeri a vészleallitast, és a bizton-
sagi relé szintén kikapcsol.
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Biztonsagi aramkorok

Csatlakozas

TUDNIVALO

5. példa

Csatlakoztassa a vezérl6egységet vagy a hajtadsegységet a biztonsagi relére. Hasznalja a vezérléegy-
ség vagy a hajtasegység vészledllitdé kapcsold utasitasat a biztonsagi relé bemend jeleként.

nek lehet az dbra és a tényleges kivitel kozott.

Az atlathatosag kedvéért az abran bizonyos informéaciok nem szerepelnek, ezért eltérések lehet-

Vezérlbegység vagy
hajtasegység

CNUSR1
1

Opcionalis

Vészleallitas Vészleallits bad
Vezérléegység eszleallitas szaba
vagy hajtasegység Teaching Box 26 24V DC
alo Q| O~ a s
| | | i Kils® vészledllitas
! 2

Belsé relé

biztonsagi
relé
Kimenet

Vészledllitas

szabad

—» Felhasznalofiiggé
készulékek

Biztonsagi relé

Példa:
G9SX-AD Omron

T11
1. sz. biztonsagi
kimenet

Kiils6 vészleallitas

Vészledllitas
kimenet

[

szabad

T12

T21 2. sz. biztonsagi

kimenet
T22

L

Al A2

24VvDC o0oVDC

Fogyaszt6 aramellatasa
(24VvDQ)

RO02451F

4-27 abra: Biztonsdgi dramkor felépitése (5. példa)
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Csatlakozas

Biztonsagi aramkorok

FIGYELEM:

® A robot a 3-as kategoridban tartozik, ezért a teljes robotegység nem felel meg a 4-es
kategoria kévetelményeinek.

@ Csatlakoztatdskor ligyeljen a vezérl6egység polaritdsdra. Felhaszndlofiiggé késziilékek
haszndlata esetén a vészledllité kapcsolé csatlakozdsdt mindenképpen a fenti kapcsoldsi
rajznak megfelel6en alakitsa ki. Csatlakoztassa a felhaszndlofiiggé késziilék pozitiv
(24 V DC) polusdt a 26/31 sz. kapocsra, kosse a felhaszndlofiiggo késziilék vészledllité kap-
csolojdt (vagy az érintkezési pontokat) a 2-27 és 7-32 sz. kapcsokra, végiil csatlakoztassa
a negativ (0 V DC) pdlust.

@ Ha a biztonsdgi relét a vezérléegység vészledllité kapcsoldsi utasitdsdnak bemeneti pont-
jaként kivdnja haszndlni, haszndljon relét, amelyet a két rendszer egyike aktivdlhat.

@ A vészledllitds észlelésére szolgdlo (belsd) relé a vezérl6egység belsé biztonsdgi relé funk-
ciojdat haszndlja. A relé kikapcsolt dllapotdban a rendszer felismeri a vészledllitdst, és
a biztonsdgi relé szintén kikapcsol.

® Ugyeljen apolaritdsra, amikor a vészledllité kapcsolét kiilsé biztonsdgi relére csatlakoztat-
ja. Gy6zédjon meg arrél, hogy az dram a kapcsoldsi rajzon fentebb megadott irdnyba
(2 pontozott vonal jelzi) folyik. Helytelen polaritds esetén a funkcié nem miikodik megfele-
léen. Csatlakoztassa a 20/19 sz. kapcsokat a 24 V-os tdpfesziiltségre.
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A MODE véltokapcsol6 csatlakoztatasa (csak a CR751 tipusnal) Csatlakozas

4.5 A MODE valtokapcsolé csatlakoztatasa
(csak a CR751 tipusnal)

Csatlakoztassa az izemmaod atvaltasara szolgaléd MODE vaéltdkapcsoléta CNUSR1 csatlakozéra. A kap-
csold a kapcsoldszekrények ajtajan helyezhet6 el.

Uzemmodok:

AUTOMATICA berendezés kiils6 késziilékekrél mikoddtethetd. A Teaching Box egységrél torténé ma-
kodtetés ilyenkor inaktiv. A mikodtetési jogosultsagot a kiilsé készilékeknek
atadé paramétereket be kell allitani (Iasd a robot programozasi kézikonyvét).

MANUALAKktivalt Teaching Box esetén a robot kizarélag a Teaching Box egységrél mikddtetheté.
Kilsé jelekkel vagy a vezérléegységrdl torténé mikodtetés ilyenkor nem le-

hetséges.
woesssgrownc| | (NN ——
R ==
,@ s = S —
MODE v4lt6kap- CNUSR
csolo
R0O02452F

4-28 abra: A MODE vdltékapcsold csatlakoztatdsa

P6lusszam és funkcié (CNUSR1 csatlakoz6) Uzemmod ©
Pélus- ey
e Miikodés MANUAL AUTOMATIC
49 Kulcsos kapcsold 1. sz. vezetéke
Nyitva Zérva
24 49. sz. polus +24 V-os fesziiltségellatasa
50 Kulcsos kapcsol6 2. sz. vezetéke
Nyitva Zérva
25 50. sz. pblus +24 V-os fesziltségellatasa

4-2 tabl.: A MODE vadltékapcsold funkcidja

O Aziizemméd a 30-5 és35-10 polusok egyszerre torténd nyitasaval vagy zarasaval kapcsolhaté at.

TUDNIVALO Ne foldelje a felhasznalo oldali rendszer +24 V-os csatlakozdjat, mert ez biztositja a vészleallitas és
a parhuzamos be- és kimenetek tapellatasat. A + oldal foldelése esetén hiba jelentkezhet a vezér-
I6egység vagy a hajtasegység miikodésében.
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Csatlakozas

A MODE véltokapcsold csatlakoztatasa (csak a CR751 tipusnal)

Jellemz6 Adatok Megjegyzés

Bemend fesziiltség 24V DC Tapella.t.as a vezérléegységen vagy a hajtasegységen
keresztiil

Névleges bemend dram kb. 10 mA 24 V/10 mA érték( valtdkapcsolot valasszon

Bemeneti ellenallas kb. 2,2 kQ

Vélaszidé (Kl -> BE) kb. 15 ms Példa: A RUN gomb megnyomasat kdvetden a prog-

ram a valaszidd letelte utan indul el.

Referenciapontonként

K6z0s referenciapont
P 1 csatorna

Csatlakozédugaszokon

Vezetékek csatlakoztatasa keresziil

Vezeték-keresztmetszet AWG24-AWG18

0,2-0,75 mm?

Gyartoé/kapcsolé tipusa —

Phoenix Contact/tipus: FKC2.5/4-STF-5.0B

4-3 tabl.: A MODE bemenet miiszaki adatai

Csatlakoztatas a CNUSR1 dugaszos csatlakozasra

Ennél a dugaszos csatlakozasnal a vezeték a csatlakozodugaszhoz van forrasztva. Hasznaljon 0,05-

0,2 mm? keresztmetszet( vezetéket.

(@ Oldja ki a csatlakozo burkolatanak rogzitécsavarjait, és tavolitsa el a burkolatot.

(2 Tavolitsa el a vezeték szigetelését kb. 3 mm hosszisagban, majd forrassza a vezetéket a csatlako-

z6dugasz megfeleld poélusahoz.

(® Miutan beforrasztotta az Gsszes vezetéket, rogzitse ismét a csatlakozé fedelét a két régzitéesavarral.

(@ Kosse a csatlakozodugaszt a vezérl6egység, illetve a hajtasegység CNUSR1 dugaszos csatlakoza-
sara.Ugy csatlakoztassaadugaszt, hogy az 1-es pélus a jobb felsé helyre keriiljon. Amikor a dugasz

a helyére kerdil, kattanas hallhaté.

m_orr

™ I
[ o—jpi 2l

A csatlakozé burkolatanak
rogzitécsavarjai (2 db)

Csatlakozo
burkolata

~_ b

burkolatat
A

Erintkezék

Ay 3 Csatlakozédugasz
Tavolitsa el a csatlakozé

CNUSRI1

A-nézet

25 Csatlakozédugasz 1
polusszama

OO0 O0OD0O0DO0O0O00O0 O

coocococcococococa
Forrasztas

50 oldala %6

3 mm

Vezeték (0,05 mm?2-0,2 mm?2)

R002453F

4-29 abra: A MODE vdltékapcsold csatlakoztatdsa a CNUSR1 dugaszos csatlakozdsra
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A Teaching Box csatlakoztatasa Csatlakozas

4.6

A Teaching Box csatlakoztatasa

Ez a rész a Teaching Box kikapcsolt halozati tapellatas mellett torténd csatlakoztatasat ismerteti. Haa
csatlakoztatas vagy a levalasztas bekapcsolt halézati tapellatas mellett torténik, hibalizenet kerl ki-
adasra.

Ha a robotot a Teaching Box csatlakoztatdsa nélkil kivanja hasznalni, helyezzen vakdugét az aljzatba.

FIGYELEM:

Ne hiizza meg tulzott mértékben és ne torje meg a csatlakozékdbelt! Ellenkez6 esetben a kdbel
sériilhet.

A Teaching Box csatlakoztatasa (CR750)
(@ Kapcsolja ki a vezérl6egységet vagy a hajtasegységet.

(@ Csatlakoztassa a Teaching Box kabelét a vezérlGegység vagy a hajtasegység Teaching Box (TB)
csatlakozojahoz. Ehhez a dugasz reteszelésének felfelé kell néznie. A megfelel6 csatlakozast
kattanas jelzi.

Az A terlilet részletrajza

7>

A Reteszelés

Vakdugé Vezérl6egység vagy

ﬁ hajtasegység

RO02296E

4-30 abra: A Teaching Box csatlakoztatdsa (CR750)

Sziintesse meg a vezérléegység vagy a hajtasegység és a Teaching Box k6zotti csatlakozast
(CR750)

(@ Kapcsolja ki a vezérl6egységet vagy a hajtasegységet.

(@ Emelje fel a Teaching Box csatlakozdédugaszan talalhaté reteszelést. Fogja meg a csatlakozddu-
gaszt a B-vel jelolt résznél, és huzza le elérefelé.

(® Ha a robotot a Teaching Box csatlakoztatasa nélkil kivanja hasznalni, helyezzen vakdugot az
aljzatba.
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Csatlakozas

A Teaching Box csatlakoztatasa

A Teaching Box csatlakoztatasa (CR751)
(@ Kapcsolja ki a vezérl6egységet vagy a hajtasegységet.

(@ Csatlakoztassa a Teaching Box kabelét a vezérl6egység vagy a hajtasegység Teaching Box (TB)
csatlakozojahoz. Rogzitse a dugaszt a két recézett fejli csavarral.

Vezérl6egység vagy
hajtasegység

Teaching Box

Az A terlilet részletrajza

Teaching Box
csatlakozas

Recézett fejli csavarok

R002454F

4-31 abra: A Teaching Box csatlakoztatdsa (CR751)

Sziintesse meg a vezérl6egység vagy a hajtasegység és a Teaching Box kozo6tti csatlakozast
(CR751)

(@ Kapcsolja ki a vezérl6egységet vagy a hajtasegységet.

(® Oldja ki a csatlakozodugasz mindkét recézett fejii csavarjat. Hizza le el6refelé a dugaszt.

(® Ha a robotot a Teaching Box csatlakoztatasa nélkil kivanja hasznalni, helyezzen vakdugot az
aljzatba.
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Uzembe helyezés A robotrendszer elemeinek 6sszehangolasa

5

5.1

5.1.1

Uzembe helyezés

A robotrendszer elemeinek 6sszehangolasa
Munkafolyamat

Jelen fejezet a haldzati tapellatas és a Teaching Box bekapcsoldsanak menetét, valamint az alaphely-
zet beallitdsanak és mentésének maddjat ismerteti.

FIGYELEM:

Az alaphelyzet bedllitdsa elengedhetetlen a robot hibdtlan miikédéséhez, és a berendezés
kicsomagoldsa, illetve a robotkar vagy a vezérlbegység ujrakonfigurdldsa utdn végre kell
hajtani.

5.1.2

A rendszer elokészitése karbantarto lizemhez

A kovetkezd rész a karbantartas menul behivasanak el6készileteit ismerteti.

1.1épés: A halézati tapellatas bekapcsolasa

VESZELY:
Gy6z6djon meg arrdl, hogy senki nem tartéozkodik a robotkar mozgdstartomdnydban.

F sorozat




A robotrendszer elemeinek 6sszehangolasa Uzembe helyezés

CR750 vezérl6egység vagy CR750 hajtasegység

@ Allitsa a vezérl6egység, illetve a hajtasegység elélapjan talalhaté [POWER] kapcsolét ,ON” hely-
zetbe.

(@ Avezérlegység vagy a hajtasegység visszajelzé LED-je felvillan. ASTATUS NUMBER kijelz6 vilagit.

Vezérl6egység vagy .
hajtasegység [POWER] kapcsolo

EMG.STOP) o

R002297F

5-1 abra: A hdlézati tdpelldtds bekapcsoldsa (CR750)

TUDNIVALO Ha a sorozatszdm nincs a RBSERIAL paraméterbe irva, a vezérléegység vagy a Q172DRCPU robot
CPU-val ellatott hajtadsegység bekapcsoldsa utan C0150 hibaiizenet jelentkezik. llyenkor irja be
a robotkar sorozatszamat az RBSERIAL paraméterbe. A sorozatszam paraméterbe irasat a 3. 1épés

ismerteti.

S MITSUBISHI ELECTRIC



Uzembe helyezés A robotrendszer elemeinek 6sszehangolasa

CR751 vezérl6egység vagy CR751 hajtasegység
@ Kapcsolja be a vezérléegység vagy a hajtasegység megszakitdjat.

(@ Kigyullad a vezérléegység vagy a hajtasegység mikodésjelz6 LED-je.

Megszakité (NV)

Vezérl6egység vagy
hajtasegység

=

=]

o
T el =l

Kapcsoldkar

R002455F

5-2 abra: A hdlézati tdpelldtds bekapcsoldsa (CR751)

TUDNIVALO Ha a sorozatszdm nincs a RBSERIAL paraméterbe irva, a vezérléegység vagy a Q172DRCPU robot
CPU-val elldtott hajtasegység bekapcsoldsa utdn C0150 hibalizenet jelentkezik. llyenkor irja be a

robotkar sorozatszamat az RBSERIAL paraméterbe. A sorozatszam paraméterbe irdsat a 3. |épés
ismerteti.
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A robotrendszer elemeinek 6sszehangolasa Uzembe helyezés

2. lépés: A Teaching Box bekapcsolasa

(@ Allitsa a vezérléegység vagy a hajtasegység [MODE] kapcsolojat ,MANUAL" helyzetbe. A kévet-
kezd abran a CR750 vezérléegység vagy a CR750 hajtasegység beallitasa lathato.

MODE
MANUAL AUTOMATIC

RO02298F

5-3 abra: A[MODE] kapcsold ,MANUAL" helyzetbe dllitdsa

@ Allitsa a Teaching Box [ENABLE/DISABLE] kapcsoléjat ,ENABLE” &llasba.

® Akijelzén megjelenik a fémen.

0 felll: zérolva
:‘E:\L alul: engedélyezve (vilagit)

[ENABLE/DISABLE] kapcsolé

RO01469F

5-4 abra: A Teaching Box bekapcsoldsa

FIGYELEM:

A robotrendszer kizdrdolagos vezérléséhez a Teaching Box [ENABLE/DISABLE] kapcsoléjat
~ENABLE” helyzetbe kell dllitani. Ekkor a vezérl6egység vezérlési funkcioi inaktivvd vdlnak.
Biztonsdgi okokbdl azonban a rendszer vészledllitds kapcsoldja és ledllitds kapcsoléja mindig
haszndlhaté.
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Uzembe helyezés A robotrendszer elemeinek 6sszehangolasa

3. lépés: A sorozatszam bevitele

Avezérl6egység vagy a hajtasegység elsé bekapcsoldsakor C0150 hibatlizenet kerul kiadasra. llyenkor
irja be arobotkar sorozatszdmat az RBSERIAL paraméterbe. A sorozatszam a robotkar hatoldalan vagy
valamelyik oldalsé burkolaton elhelyezett tipustablarél olvashaté le.

@ A hiba nyugtazasahoz nyomja meg a [RESET] gombot a Teaching Box egységen.

(@ Ezutan nyomja meg az [EXE] gombot. Megjelenik a fémend.

MELFA CR75x-D Ver. S3 <MENU>
RH-3FH5515-D

1. FILE/EDIT| 2.RUN
COPYRIGHT (C) 2011 MITSUBISHI ELEC 3. PARAM. 4. ORI1GIN/BRK
FTQSIIES CORPORATION ALL RIGHTS RESE # 5. SET/INIT. 6. ENHANCED

RO02299E

(® Nyomja meg a [3]1 gombot a paraméterment behivasahoz.

<MENU> <PARAMETER> NAME( )
ELE( )

1.FILE/EDIT 2.RUN

3. PARAM. 4.0RIGIN/BRK

5.SET/INIT. 6.ENHANCED

RO01832E

@ irja a ,RBSERIAL” karakterlancot a ,NAME” mezébe.

<PARAMETER>  NAME( ) <PARAMETER>  NAME(RBSERIAL )
ELE( ) ELE( )
DATA DATA

( ) —) | ( )

RO07472F

(® Nyomjameg a,DATA” mez6hdz tartozd [F1] gombot, és irja be a robotkar sorozatszamat. Nyomja
meg az [EXE] gombot a beirt érték jévahagydsahoz. Ekkor hangjelzés hallhato, és a rendszer
elmenti az értéket.

<PARAMETER> NAME((RB‘)SERIAL ) <PARAMETER> _ (RBSERIAL ()
ELE
DATA

( ) ---">

XXXXXXX

RO01473E
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A robotrendszer elemeinek 6sszehangolasa Uzembe helyezés

(® Nyomja meg a ,,CLOSE” mez6hoz tartozo [F4] gombot. A kijelz6n megjelenik a fémend.

<PARAMETER>  NAME(RBSERIAL ) <MENU>
ELE( )
DATA 1. FILE/EDIT 2.RUN
XXXXXXXX 3.PARAM.| 4.0RIGIN/BRK
( ) —] 5.SET/INIT.

RO01474F
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Uzembe helyezés A robotrendszer elemeinek 6sszehangolasa

5.1.3

Az alaphelyzet (nullpont) beallitasa

A kiszallitast kovetben a szlikséges adatok megadva be kell éllitani a robot alaphelyzetét. A gyarto al-
tal megadott alaphelyzet adatait a robotkar kartondobozaban elhelyezett kisérécédulan talalja.
Az adatokat ezen kivil a roboton elhelyezett matricardl is leolvashatja. A matrica helye:

@ RV-2FB tipusnal a J1 motorburkolatanak belsé oldalan

@® RV-4FM/4FLM, RV-7FM/7FLM/7FLLM, RV-13FM/13FLM és RV-20FM tipusoknala CONBOX burkolat
belsé oldalan

@ RH-3/6/12/20FH tipusnal az elemtarto rekesz fedelének belsé oldalan

A burkolat eltévolitdsanak részletes leirdsat az adott robot miszaki kézikonyvében olvashatja.

FIGYELEM:

A nullpont alapbedllitdsdnak adatait a kisérécédula,,Default” oszlopa tartalmazza. Amennyi-
ben arobotkar alaphelyzete kordbban mds médszerrel (kalibrdlo berendezéssel) keriilt bedlli-
tdsra (pl. az egyik motor cseréjét kovetben), az utoljdra bevitt adatok lesznek érvényesek.

@ Origin data history table Serial No. ES804008
Date Default
D VI#529
J1 06DTYY
J2 27HL9X
3 1CP55V
J4 T6IMSY
J5 Z2U%Z o
Beallitdas modja
J6 A12%Z0 E: kalibralé berendezéssel
N: nemtartozik hozza funkcié
Method E E-N-SP E-N-SP E-N-SP SP: nem tartozik hozza funkcio

5-5 abra: Kisérécédula az alaphelyzet adataival (az adatok csupdn példdk)
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A robotrendszer elemeinek 6sszehangolasa Uzembe helyezés

El8szor végezze el az 5.1.2 rész Gtmutatdasai szerinti |épéseket, majd valassza a ,Bedllitas adatbevitel-
lel” meniit. Ehhez a kbvetkez6k szerint jarjon el:

1. lépés: A beallitasi mod kivalasztasa

(@ Nyomja meg a [4] gombot az ,ORIGIN/BRK” meni behivasahoz.

<MENU>

1.FILE/EDIT 2.RUN
3.PARAM. 4.0RIGIN/BRK
5.SET/INIT. 6.ENHANCED

RO01834E

(@ Nyomja meg az [1] gombot az ,ORIGIN” menii behivasahoz.

<ORIGIN/BRAKE>

1. ORIGIN 2.BRAKE

RO01476F

<ORIGIN>
1.DATA 2.MECH
3.TOOL 4.ABS

RO01477E

@ Megjelenik az alaphelyzet beéllitasara szolgald mend.

<ORIGIN> DATA

RO01478E
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Uzembe helyezés A robotrendszer elemeinek 6sszehangolasa

2. lépés: Az alaphelyzet bevitele

Miutén lekapcsolta a szervohajtasok daramellatasat, megjelenik az alaphelyzet adatainak bevitelére
szolgaldé mend. A kijelzén lathaté adatmezék megegyeznek a kisérécédulan lathatd adatmezékkel.

<ORIGIN> DATA

RO01478F

5-6 abra: Azalaphelyzet bedllitdsdra szolgdlé menii

TUDNIVALOK A Teaching Box kijelz6jén a [T], [{], [«] és [-] gombokkal tudja mozgatni a kurzort. Karakterek
beviteléhez el6sz6r a [CHARACTER] gombot kell megnyomni, aztan az adott karakter gombjat.
A karaktergombot ismét megnyomva a gombhoz tartozé karakterek kozil a kovetkezd keril
beirdsra. Szamok a szamgombokkal irhaté be. A hibas beirds a [CLEAR] gomb megnyomasaval
torolhetd.

Ha az alaphelyzet megadott adatai helytelenek, 1760 szdmu hibalizenet jelenik meg. llyenkor
nyomja meg a [RESET] gombot, és irja be ismét az alaphelyzet adatait.

A kovetkezé példa a gyarté éaltal megadott alaphelyzet-adatok bevitelét szemlélteti.

@ Ugyeljen arra, hogy a kurzor a ,D” mezében talalhato.

<ORIGIN> DATA

RO01479F

@ A V'%S29" karakterlanc irandé a ,D” mezébe.
El6szor a V" betdt irja be. Ehhez tartsa benyomva a [CHARACTER] gombot, és nyomja meg
haromszor a [TUV] gombot. Megjelenik a ,V* beti.

CHARACTER

RO01480F
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® Irjabe a ,!" karaktert. Ehhez tartsa benyomva a [CHARACTER] gombot, és nyomja meg 6tszor a
[, %] gombot. Megjelenik a ,!” karakter.

<ORIGIN> DATA +Cuse)

ROOT481F

@ [rjabe atobbikaraktert a fentiekhez hasonlé médon. Mozgassa a kurzorta [l] gombbal aJ1-csuklé
adataihoz tartoz6 mez6hoz.

<ORIGIN> DATA
D:(V1 %S28 )
I ) J2( ) J3( )
J4( ) J5( ) J6( )
7 18
123 '

RO01482E

(® A J1-J6 csukldk adatai a fent ismertetett modon irhatdk be.

<ORIGIN> DATA

D:(V1%S29 )
J1( ) J2( ) J3( )
J4( ) J5( ) J6( )

ROO1483E

(® Miutan minden adatot beirt, nyomja meg az [EXE] gombot. Megjelenik a megerdsité képernyd.

<ORIGIN> DATA
D VI%S29)

J( 06DTYY)J2(  2?HLOX)J3(  1CP55V)

JA( TEIMSY)J5(  Z21%2Z) J6(  A12%20)

J7 J8 EXE

ROOT484E

@ Nyomja meg az [F1] gombot az alaphelyzet bedllitasanak befejezéséhez.

<ORIGIN> DATA

CHANGE TO ORIGIN. OK?

RO01485E
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A Teaching Box (R32TB/R33TB) kezelése Menuszerkezet

6 A Teaching Box (R32TB/R33TB) kezelése

Jelen fejezet a Teaching Box kezelését és az egyes meniik funkcidit mutatja be.

e
6.1 Meniiszerkezet

Fémenu Kezddéképernyd

<UEN> HELEA SRISX D Ver. S8 1 @ A6, ENHANCED" meniipont,, 1. 5Q
[EXE] DIRECT” pontjanak részletesebb

1.FILE/EDIT 2.RUN [ pontjanak részletesel

3. PARAM. 4. ORIGIN/BR < COPYRIGHT (C) 2011 MITSUBISHI ELEC ismertetéséta ,CR750-Q/

5. SET/INIT. 6. ENHANCED »|TRIC CORPORATION ALL RIGHTS RESE CR751-Q series, CRnQ-700 series,
[CLOSE ] RVED iQ Platform Supporting Extended

Function Instruction Manual (BFP-

A8787)" cim(i angol nyelvti kiad-

1. Fajlmend Menii fajlnevek beviteléhez vanyban olvashatja.

<FILE/EDIT> 1/20  Rem 136320 <NEW PROGRAM>

1 08-04-24 17:20:32 22490 PROGRAM NAWE
2 08-04-24 14:56:08 694 | [NEW ] (

Al 08-04-24 13:05:54 2208 =

B 08-04-24 13:05:54 1851

Meni
programok
szerkesztéséhez

[EDIT]  [——>3 Hov P3

INSERT | TEACH |d

pozicidk [CHANGE ]

szerkesztéséhez

<P0S.> JNT 100% P1
X:+128.56  A:+180.00
Y: +0.00 B: +90.00
7:+845.23 6:—180.00
L1: L2:
FL1: 7 FL2: 0
EDIT | POSI. [REXJM NEW COPY |id

[POSI. 1

Program mésolésa

<PROGRAM COPY>

SRC. NAME (1 )
[COPY 1 | ——»| DSR. NAWE ( )

Program atnevezése

<PROGRAM RENAME>

SRC. NAME ( 1 )
DST. NAME ( )

Program torlése
<PROGRAM DELETE>
NAME (1 )

[RENAME ]

A

[DELETE 1] >

Program védelme
<PROTECT>

[ g ] WE (1 comi’” 08¢
[PROECT > DATE : OFF

al CMD. | DATA |REX] CLOSE

RO02300F

6-1 abra: Mentiszerkezet (1)
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MenUszerkezet A Teaching Box (R32TB/R33TB) kezelése

Programvalasztés
<PROGRAM SELECTION>

A |
SELECT THE PROGRAM

INTO TASK SLOT 1. OK?

123 =
2.RUN menii Lépésenkénti tizem
RUN> CCHECK> SLOT 1 1 100%
1. CHECK 2. TEST RUN 1 Mov P1
3. OPERATION [CHECK 1 ]2 Mov P2
3 Mov P3
4 Mov P4
Fip | Jump [RERN stoT | BiD B
Tesztlizem
CTEST RUN>
[TEST ) _
RUN ] | PROGNAIE < 1 STEP : 1
MODE : CONT.
3. Paraméterek beallitasa - 123 ind
Uzem
<PARAVMETER> NQMEE y ) OPERATION> 100% Auto
|| DATA ) PROGRAN NAVE: STEP:
» PRGI 00001
[OPERATION]| STATUS: RUN MODE: CONT.
DATA | Prev PR Next ] CLOSE START | cvoLE [RERY Reser | cHoose B
4. Alaphelyzet beéllitasa/csuklok fékeinek kioldasa Alaphelyzet beallitasa
<ORIGIN/BRAKE> CORIGIN>
1. ORIGIN 2. BRAKE 1. DATA 2. MECH
1 [ORIGIN 1 | 3.TOOL 4. ABS
> 5 USER

1. Adatok
<ORIGIN> DATA

D: (Z1K85K)
[DATA 1 J1: (01aghd) J2: (F&15K0) J3: (01E27C)
jé_} EA&Eg%4§ jg EOSH&SO; J6: (81#DA9)

2. Mechanikus véglitkozék

<ORIGIN> MECH COMPLETED

[MECH ] [J1:( 0 )J2:
B4 (0 )J5:( 0 )J6:( 0 )
)8 (0 )

J7: (0 (
123
3. Kalibralé berendezés
<ORIGIN> TOOL COMPLETED
rooL ] [MI:(C 0 )J2:( 0 )d3( 0 )
»J4:( 0 )J5:( 0 )J6:( 0 )
J7:( 0 )Jd8:( 0 )

g ) [p) e

RO02301F

6-1 abra: Mentiszerkezet (2)
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A Teaching Box (R32TB/R33TB) kezelése Menuszerkezet

) L

4. ABS modszerek
<ORIGIN> ABS
[ABS] Ji:( 0 )J2:( 0 )J3:( 0 )
»J4:( 0 )Jd5:( 0 )J6:( 0 )
J7: (0 )d8:( 0 )
123
5. USER menii
<ORIGIN> USER
JIt( 0 )J2:( 0 )J3:( 0 )
USERI SJ4(C 0 )5 ( 0 )J6:( 0 )
P70 )8 0 )
123
2. Csuklok fékeinek kioldasa
<BRAKE>
[BRAKE]
5. Bedllitas/inicializalas 1. Inicializalas
<SET/INITIALIZE> <INITIALIZE>
1. INITIALIZE 2. POWER
3. CLOCK 4, VERSION [INITIALIZE] 1. DATA 2. PARAMETER
=3.BATTERY

123

2. Hattértarold elem visszaszamlalo és lizemidd

<HOURE DATA>
[POWER] POWER ON TIME 18 Hr
> BATTERY ACC. 14089 Hr

123

3.1d6/datum beallitasa
<CLOCK>

[CIOCK] | DATE  08-05-07
> TiNE 16:04:50

123

4. Verziészam megjelenitése
<VERSI0N>

veeson | I8 Ver T

| 123
E

RO02302F

6-1 abra: Mentiszerkezet (3)
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MenUszerkezet A Teaching Box (R32TB/R33TB) kezelése

6. Segédmeni 1. SQ-direkt (csak az F-Q sorozathoz)

<ENHANCED> <SQ DIREGT> JNT 100% POS. 123
2.WORK COORD [sQ X:+128.56  A:+180.00
DIRECT | Y: 40.00 B: +90.00
> 7:+845.23 (:—180.00
v L1: L2:
FL1: 7 FL2: 0

A funkcié lehet6vé teszi a robot PLC-n keresztiili vezérlését (lasd
még a,CR750-Q/CR751-Qseries, CRnQ-700 series, iQ Platform Sup-
porting Extended Function Instruction Manual (BFP-A8787)" cim(i
angol nyelvti kézikonyvet).

JOG menii/[JOG] gomb 2. Munkadarab-koordinatak

<CURRENT> JOINT ~ 100% P1 B1 WORK  [<WORK COORD. > WORK NUMBER (1)
J1: 0.00 J5:0.00 COORD | TEACHING POINT (W0)
J2: 0.00 J6:  0.00 » X: 0.00
J3: 90. 00 : Y: 0.00
J4: 0.00 : Z: 0.00

XYZ TOOL JEley 3-XYZ | CYLNDR g

Kézi vezérlés menl/[HAND] gomb

<HAND> =G : HAND1 =7 : HAND4
+B : HAND2 =Y : HANDS
*A : HAND3 =X : HAND6
76543210 76543210
ouT-9000 00000 IN-900O00000O0

N WARICIN HND CLOSE

Szerszammeni/[HAND] gomb hosszan benyomva

<TOOL SELECT>

ToOL : (1 )

0.00, 0.00, 0.00, 0.00, 0.00,
0.00

BASE 123 CLOSE

Fémenu/[HAND] gomb hosszan benyomva

<BASE SELECT>
BASE: (1)

R002303F

6-1 abra: Meniiszerkezet (4)
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A Teaching Box (R32TB/R33TB) kezelése Karakterek bevitele

6.2

PéldayV

PéldaV

Karakterek bevitele

A kezel6 a [CHARACTER] gomb megnyomasaval valthat betik és szamok beirasa kdzott. Az aktualis
beviteli méd alul, a képernyd kdzepén lathato.

Szamok bevitele

Szamokat szam-lizemmaddban irhat be a gombok megnyomadsaval. A szamok, a minuszjel és a vessz6
a gombok bal alsé részén lathatok.

Az ,51"-es szamot kivanjuk beirni programnévként.
Ehhez nyomja meg a [CHARACTER] gombot, majd az [5] és [1] gombokat.

<NEW PROGRAM> <NEW PROGRAM>
PROGRAM NAME PROGRAM NAME
(m (

ROO1489E

6-2 abra: Szdmok bevitele

Betiik bevitele

Betlket bet(-lizemmaddban irhat be a gombok megnyomasaval. A bet(ik a gombok jobb alsé részén
lathatok. A karakterek koz6tt a gomb tobbszori megnyomasaval lehet valtani. Az [ABC] gombbal pél-
daul a kdovetkez6d betik irhatdk be: ,A” ..., B"..,C" .., a" ..,b" .., c".

A nyilgomb [—] segitségével az azonos gombon taldlhaté betlk beirdsa kdzben lehet tovabbvinni
a kurzort.

Az ,ABY” betlket kivanjuk beirni.
Ehhez a kdvetkezd gombokat nyomja meg: 1 x [ABC], [—], 2 x [AB(], 3 x [WXYZ].

<NEW PROGRAM> <NEW PROGRAM>
PROGRAM NAME PROGRAM NAME
( | ) q ( )

ROO1490F

6-3 abra: Bettik bevitele

A
Az aldbbi gombokhoz a kdvetkez6 karakterek tartoznak:
® ['()lgomb:' 5 (=)o "5 A5 15 ;5A?
® [@=]gomb:@ >=>+>->%x>/><>>
® [, %]lgomb:;, 5% —>#>5$>15&—>_—.
F sorozat 6-5



Karakterek bevitele

A Teaching Box (R32TB/R33TB) kezelése

Karakterek torlése

A helytelenil beirt karakterek torléséhez vigye a kurzort az adott karakterre, majd nyomja meg

a [CLEAR] gombot.

Az ,ABY” karakterlanc ,B” bet(jét ,M” betlire kivanjuk cserélni, hogy ,AMY” karakterlancot kapjunk.

PéldaV

Ehhez vigye a kurzort a [«—] gombbal a ,B” betlre, majd nyomja meg a kévetkezé gombokat: [CLEAR],
1 x [MNQ], 3 x [WXYZ].

<NEW PROGRAM> <NEW PROGRAM>

PROGRAM NAME PROGRAM NAME

( ) (N )
ABC
ROO7491F
6-4 abra: Karakterek torlése
A
TUDNIVALO I A [CLEAR] gombot hosszu ideig benyomva tartva a zéréjelben taldlhaté dsszes karakter torlédik.
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A Teaching Box (R32TB/R33TB) kezelése MenUpont kivalasztasa

6.3

Meniipont kivalasztasa

MenU kétféle modon hivhaté be:
@® Mendi kivalasztasa szam beirasaval

@® Mend kivalasztasa a kurzorra, majd az [EXE] gomb megnyomasa

Kivitel
A kovetkezd rész mindkét moédot ismerteti az 1. FILE/EDIT” menipont kivalasztasanak példajan ke-
resztul.

(@ Allitsa a vezérl6egység, illetve a hajtasegység [MODE] kapcsoldjat ,MANUAL" helyzetbe. Aktivalja
a Teaching Box egységet. Ehhez allitsa a Teaching Box [ENABLE/DISABLE] kapcsoléjat ,ENABLE”
helyzetbe.

Vezérl6egység
vagy hajtasegység

MODE
MANUAL AUTOMATIC ’I\ felil: zarolva

df\ ° $ @) # \l/ alul: engedélyezve (vilagit)
_| I_

A Teaching Box
Teaching Box

Teaching Box

ROOT1492E

(@ Bekapcsolas utan megjelenik a kezdéképernyé. Miutan megjelent a kezd6képernyé, nyomja meg
az [EXE] gombot a fémenii behivasahoz.

MELFA CR75x-D Ver. 53 <MENU>
RH-3FH5515-D 1. FILE/EDIT 2.RUN

3. PARAM. 4. ORIGIN/BRK
COPYRIGHT (C) 2011 MITSUBISHI ELEC 5. SET/INIT. 6. ENHANCED
TRIC CORPORATION ALL RIGHTS RESE
RVED

R002304F

F sorozat



Menlipont kivalasztasa A Teaching Box (R32TB/R33TB) kezelése

@® Mend kivalasztasa szam beirasaval

() Valassza a ,FILE/EDIT” men(it az 1" szam beirasaval. Megjelenik a ,FILE/EDIT” mendi.

<MENU> <FILE/EDIT> 1/20  Rem 136320
1. FILE/EDIT 2.RUN 1 08-04-24 17:20:32 22490
3. PARAM. 4. ORIGIN/BRK 2 08-04-24 14:56:08 694
5. SET/INIT. 6. ENHANCED Al 08-04-24 13:05:54 2208

# B1 08-04-24 13:05:54 1851

RO01544F

® Menli kivalasztasa a kurzorra, majd az [EXE] gomb megnyomdsa

(@ Vigye a kurzort a nyilgombokkal a ,FILE/EDIT” mentipontra, majd nyomja meg az [EXE] gombot.
Megjelenik a ,FILE/EDIT” mendi.

<MENU> <FILE/EDIT> 120  Rem 136320
1. FILE/EDIT 2.RUN 1 08-04-24 17:20:32 22490
3. PARAM. 4. ORIGIN/BRK 2 08-04-24 14:56:08 694
5. SET/INIT. 6. ENHANCED Al 08-04-24 13:05:54 2208

# B1 08-04-24 13:05:54 1851
123 cory BN

RO01544EF

6-8 S MITSUBISHI ELECTRIC
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A robot mozgatasa léptet6 lizemben

6.4

A robot mozgatasa lépteto iizemben

Léptetd lizemben a robot |épésekénként, kézzel poziciondlhaté. A kdvetkez rész egy 6 tengelyes
csuklés karos robot példajan keresztll mutatja be a lépteté lizemet. A tengelyek konfiguracidja a ro-
bot tipusatol fligg. Az adott robotra érvényes részletes leirdst mindig a robot mdlszaki kézikonyvében

olvashatja.
6.4.1 Lépteto lizemmodok
5 kiilonbozé [éptetd izemmaod all a kezeld rendelkezésére:
Uzemmoéd Uzem Leiras
Csuklo-1éptetés lizem . ) ... | Csuklé-léptetés lizemben a robottengelyek
° AEllllltZ?Sl?E-l’-’e’allchlgg Box [MODE] kapcsolojat egyenként mozgathatok, vagyis a J1 - J6 ten-
" allasba. gely valamint a J7 és J8 segédtengelyek egy-
® Tartsa a hdromfokozatu kapcsoldt kdzép- | mastdl fliggetleniil allithato. A tengelyek
allasban. szama a robot tipusatdl fiigg.
® Nyomja meg a [SERVO] gombot. (Bekap- | A7 ésJ8 S(l-:'gédtelr)gelyek a[J1] és[J2] gom-
csol a szervorendszer dramellatasa.) bokkal vezérelhetdk.
® Nyomja meg a [JOG] és az [F1] gombot a
csuklo-léptetés lizemre torténd valtashoz.
® A csuklok mozgatasahoz nyomja meg
RO00862C a J1-J6 gombok koziil a megfelel6t.
Szerszam-léptetés lizem | Hajtsa végre a fent ismertetett hdrom pontot. | Szerszam-léptetés lizemben a megfogé vég-
® Nyomja meg a funkciégombot a szerszam- | pontja a tengelyek mentén mozgathat6 a
Iéptetés lizemre torténd valtashoz. szerszam-koordinatarendszerben.
(s . A megfogd végpontja linearis mozgast végez.
.
Q t\? ndeAIys kcrgzzgzt:;igzang ;rzjgafg;gtaz A robot az A, B és C gombokkal a szerszam-
e " | koordinatarendszer X, Y és Z tengelyei kordil
anélkul fordithaté el, hogy kdzben a megfogd
végpontjanak helyzete megvaltozna.
A szerszam kozéppontjat meg kell hatarozni
a MEXTL paraméter segitségével.
A szerszam-koordindtarendszer, amelyben
a megfogd végpontjanak pozicidja megallapi-
tasra kerdl, a robot tipusatdl fligg. Csuklds
karos robot esetén a megfogo csatlakozopere-
métdl a végpontja felé mutato irdny a +Z
irdny.
SCARA-robotokndl a beszerelés sikjabdl kifelé
mutaté irdny a +Z irany.
R000864C
XYZ-léptetés lizem Hajtsa végre a fent ismertetett harom pontot. | XYZ-léptetés izemben a megfogé végpontja
® Nyomja meg a funkciégombot az XYZ-lép- | a tengelyek mentén mozgathaté az XYZ-koor-
tetés lizemre térténd valtashoz. dinatarendszerben.
A robot az A, B és C gombokkal az XYZ-koordi-
natarendszer X, Y és Z tengelyei koril anélkil
fordithat¢ el, hogy kdzben a megfogé vég-
pontjanak helyzete megvaltozna. A szerszam
kdzéppontjat meg kell hatdrozni a MEXTL
paraméter segitségével.
R000865C
6-1 tabl.: Léptets lizemmddok (1)
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A Teaching Box (R32TB/R33TB) kezelése

Uzemmod

Uzem

Leiras

3 tengelyes
XYZ-1éptetés Gizem

R000866C

Hajtsa végre a fent ismertetett harom pontot.

® Nyomja meg kétszer a funkciégombot
a 3 tengelyes XYZ-léptetés lUizemre torténé
véltashoz.

3 tengelyes XYZ-Iéptetés izemben a megfogd
végpontja a tengelyek mentén mozgathaté az
XYZ-koordindtarendszerben.

Az XYZ-léptetés lizemt6l eltéréen a robot
helyzete a csuklé-léptetés lzemhez hasonldan
a J4, )5 és J6 tengelyek elfordulasaval valtozik.
A megfogd végpontjanak rogzitett pozicidja
esetén a helyzetazX, Y, Z, J4, )5 és J6 tenge-
lyek interpolalasaval adédik, vagyis nem
allando.

A szerszam kozéppontjat meg kell hatarozni

a MEXTL paraméter segitségével.

Kor-léptetés lizem

R000867C

Hajtsa végre a fent ismertetett harom pontot.

® Nyomja meg haromszor a funkciégombot a
kor-léptetés lizemre torténd valtashoz.

Kor-léptetés lizemben a megfogé végpontja
a nullpont kortli korpalyan mozgathaté.

Az X-tengely koordinata véltoztatdsa a meg-
fogo kormozgasat eredményezi a robot
kdzéppontja koril. Az Y-tengely koordinata
véltoztatasa ugyanazt a mozgast eredmé-
nyezi, mint a J1 tengely vezérlése csukl6-1ép-
tetés Uzemben. A Z-tengely koordinata valtoz-
tatdsa a megfogd Z irdnyu elmozdulasat
eredményei, csakugy, mint XYZ-léptetés
lzemben.

Az A-, B- vagy C-tengely koordinatak valtozta-
tasa a megfogo forgdsat eredményezi, csak-
ugy, mint XYZ-léptetés izemben. A tengelyek
az RH robottipustol kezdve vezérelheték.

Munkadarab-léptet6
tizem

y
X
e

Munkadarab-
koordinétak

z %

ROO1546E

Hajtsa végre a fent ismertetett harom pontot.

® Nyomja meg haromszor a funkciégombot
a munkadarab-léptetd Gizemre torténd
véltashoz.

® Atengelyek mozgatasdhoz nyomja meg az
X, Y, Z, A, B, Cgombok kozll a megfelel6t.

Munkadarab-léptet6 Gizemben a megfogd
végpontja a tengelyek mentén mozgathaté

a szerszam-koordinatarendszerben.
Arobotaz A, B és C gombokkal a munkadarab-
koordinatarendszer X, Y és Z tengelyei korul
anélkul fordithatd el, hogy kozben a megfogd
végpontjanak helyzete megvéltozna.

A szerszam kozéppontjat meg kell hatdrozni

a MEXTL paraméter segitségével.

TUDNIVALOK:
Munkadarab-koordinatarendszer:

Hatadrozza meg a munkadarab-koordinéta-
rendszert a léptetd lizem el6tt. (A koordindta-
rendszer beallitdsdhoz 8 paraméter
(WKNnCORD, n = 1...8) all rendelkezésre.) Ha a
munkadarab-koordinatarendszer nincs beal-
litva, a robot XYZ-léptetés lizemben mozog.
Tovabbi informacidk a robot miszaki kézi-
kdnyvében olvashatok.

A funkcio a kovetkez szoftververzidk esetén
all rendelkezésre

TB: 1.3-as verziétol

az SD sorozattél kezdve: a P8-as verziotol

az SQ sorozattél kezdve: az N8-as verziotol

6-1 tabl.: Léptets lizemmodok (2)

TUDNIVALO Ha a megfogd felligyeleti pontja szerszam-léptetés, XYZ-léptetés vagy kor-léptetés lizemben egy
szingularis ponthoz kozelit, figyelmeztetd szimbdélum jelenik meg a Teaching Box egységen, és
hangjelzés lesz hallhaté. A funkcié az MESNGLSW paraméterrel kikapcsolhaté. A paraméterek és
a ,Hibalizenet szingularis pontba jutdskor” funkcié részletes leirdsa a kezelési és programozasi
utmutatéban olvashaté.
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Hibaelharitas és karbantartasi tudnivalok Uzemzavarok automatikus tizemben

7 Hibaelharitas és karbantartasi tudnivalok

7.1 Uzemzavarok automatikus tizemben

VESZELY:
@ Azonnal dllitsa le a miikddést, ha a legcsekélyebb rendellenességet észleli a robot vagy
a segédberendezések miikodésében. Ha az azonnali ledllitds veszélyhelyzetet idézne eld,
vdlasszon megfelelé idépontot a miikodés megszakitdsdhoz.

@® Ha a robot automatikus iizem kézben Idthato ok nélkiil ledll, semmiképpen ne menjen
a kézelébe. Ha mégis sziikséges a robot megkozelitése, el6zéleg feltétleniil aktivdlja a vész-
ledllitds funkciét, vagy kapcsolja le az dramelldtdst. Gy6z6djon meg arrdl, hogy az dramel-
latds lekapcsoldsa nem idéz elé6 tijabb veszélyhelyzetet.

® Ha egy program a visszadllitds utdn ujraindul, gondoskodni kell arrél, hogy a programkez-
det végrehajtdsa mi att ne jelentkezzen veszélyhelyzet a segédberendezéseknél (pl. az ujra-
inditdskor érvényes pozicio ellenérzésével, annak ellenérzésével, hogy sziikséges-e a se-
gédberendezések inicializdldsa stb.).

@® Ha a programot megszakitds utdn médositottdk, az automatikus ilizem ujrainditdsa elétt
legaldbb egyszer ellenérizni kell.

7.2 Hibakeresés

Uzemzavar esetén a kdvetkezék szerint jarjon el:

@ Csakugy, mint a karbantartasi munkalatok esetén, a hibakeresés a biztonsagi keritésen kivilrdl,
illetve kikapcsolt dramellatas mellet vagy kikapcsolt automatikus Gizem mellett a védékeritésen
belil hajthato végre.

Amennyiben a hibakeresést a biztonsagi keritésen beliil kell elvégezni, allitsa a vezérléegység
[MODE] kapcsolojat ,MANUAL", a Teaching Box [Enable/Disable] kapcsoléjat pedig ,Enable”
helyzetbe.

@ Ha a robotrendszer riasztast ad, elészor a hibakdd szdma vagy a hibaallapot ellenérizendé.
Jegyezze fel ezeket a hibakeresés szempontjabol fontos informacidkat, majd olvassa el a kezelési
és programozasi Utmutaté megfelelé fejezetét.

@ Ha az lizemzavar magaban a robotban jelentkezett, és elhdritdsa tulmutat az Uzemelteté lehets-
ségein, haladéktalanul Iépjen kapcsolatba MITSUBISHI-viszonteladéjaval.
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7.3 Hibadiagnosztika

Hiba esetén a ,STATUS.NUMBER” kijelz6n megjelenik egy 5 karakteres hibaazonositd szam (pl.
C0010). A RESET gombon taldlhaté LED kigyullad.

A Teaching Box kijelz6jén egy 4 karakteres hibaazonosité szdm jelenik meg. A hibaazonosité szam
elsé szamjegye nem lesz lathaté. A ,C0010” és a szoveg helyett pl. ,0010” jelenik meg.

A Teaching Box ,ERROR LOG” felligyeleti meniijében behivhaté a kordbban el6fordult hibak listaja.
Ehhez el8szor nyugtézni kell a hibat.

A hibaazonosité szamokat, a hibaokokat és az ellenintézkedéseket a kezelési és programozasi Utmu-
tato tartalmazza. Ha a hiba nem harul el a megadott ellenintézkedések végrehajtasaval, |épjen kap-
csolatba viszonteladojaval.

L A csillaggal (*) jel6lt hibak a hibaok megszlintetését kdvetéen

csak a feszultségellatas ki- és bekapcsolasa utan
kertlnek torlésre.

A hiba tipusat egy 4 karakteres szam adja meg.

Sulyossag szerint haromféle
hibaosztaly létezik:

H: sulyos hiba A szervo feszlltségellatasat a rendszer kikapcsolja.
L: enyhe hiba A rendszer miikddése leall.
C: Figyelmeztetés Az lizem folytatddik.

7-1 abra: A hibalizenetek felépitése

TUDNIVALO A hibaazonosit6 szam utolso karaktereként az érintett tengely szama allhat.
Példa: A H0931 hibaazonositd szam a J1-tengely motorjanak tulmelegedését jelzi.
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Hibaelharitas és karbantartasi tudnivalok

Biztositékcsere

7.4 Biztositékcsere

Ha a pneumatikus megfogéhoz tartozé interfészkartyan vagy a vezérlékartyan tonkremegy egy biz-
tositék, hibalizenet lesz lathaté. A hibalizenet alapjan megallapithatd, hogy melyik biztositékot kell

kicserélni.
7.4.1 Biztositékok és hibalizenetek
Hibakod | Leiras Aramkari lap/ Biztositék
modul
. s oz N F3 (névleges aram:
H0083 A“pneumatlkus megfogd dramellatasanak biztositéka Y7801 16A),
tonkrement LM16 tipus
7-1 tabl.: Biztositékok
7.4.2 A pneumatikus megfogo aramellatasanak biztositéka

A ,H0083" hibalizenet megjelenése esetén cserélje ki az F3 biztositékot (névleges aram: 1,6 A) az
YZ801 kartyan. Ehhez csavarja ki a hdz burkolatan talalhaté hat csavart (M3).

Haz burkolata

CR750: A két oldalon és el két-
két csavar talalhaté.

CR751: A két oldalon és hatul két-
két csavar talalhaté.

RO02305F

7-2 abra: A hdz burkolatdnak eltdvolitdsa
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Biztositékcsere Hibaelharitas és karbantartasi tudnivaldk

A CR751 vezérléegység, illetve a CR751
hajtasegység elllsé oldala F3 biztositék

A CR750 vezérl6egység, illetve a CR750
hajtasegység elllsé oldala

R002456F

7-3 abra: A pneumatikus megfogd dramelldtdsdnak biztositéka

7.4 S MITSUBISHI ELECTRIC



Hibaelharitas és karbantartasi tudnivalok Karbantartasi tudnivaldk

7.5 Karbantartasi tudnivalok

FIGYELEM:
A A roboton végzett karbantartdsi munkdlatok sordn mindig vegye figyelembe a kovetkezé
biztonsdgi szabdlyokat.

@ A varhatd karbantartasi id6kozok megallapitdsdhoz hasznalja az RT ToolBox2 robotprogramozé
szoftver ,Maintenance-Forecast” funkcidjat.

@ Akarbantartasi munkalatokat lehet&ség szerint mindig a biztonsagi tartomanyon kiviil végezze el.

@ Ha a karbantartdsi munkalatokat a biztonsdgi tartomanyon beliil kell végrehajtani, kapcsolja ki
a halézati tapellatast a fékapcsoldval, majd lakatolja le a fékapcsoldt a visszakapcsolds megaka-
dalyozésa érdekében. Az dramellatas kikapcsoldsanak nem szabad veszélyes helyzetet el6idéznie.

@® Gondoskodjon arrél, hogy a naponta és rendszeres id6kozonként esedékes ellenérzések a mu-
szaki kézikdnyv Utmutatésai szerint megtorténjenek. Tartsa be a gyarté altal a robotrendszerre
eldirt ellenbrzési és karbantartasi Utemtervet. Az Gzemelteté éltal egyedil nem végrehajthaté
karbantartasi munkélatokhoz vegye fel a kapcsolatot a MITSUBISHI szervizszolgélataval.

@ A vezérlbegység karbantartasakor ellendrizze a hiitéventildtor mikddését (pl. a levegd dramlasat) is.

@ Arobotfékeinekkioldasakorarobotkart (csuklds karos robot esetén), illetve a J3-tengelyt (SCARA-
robot esetén) kézzel meg kell tdmasztani, hogy a kar ne essen ellenérizetlenil a végultkdzére.
Ehhez tovabbi személy segitsége sziikséges.

@ A robotkar elemei koziil csekély mennyiségl kenéanyag tavozhat. Mivel ez a berendezés vagy
a kornyezet szennyez6dését okozhatja, rendszeresen ellenérizni kell a roboton a kenbéanyag
fogyasat. Ha a robot fellletén kenéanyag jelentkezik, tavolitsa el egy torl6kenddével, hogy az
anyag ne szennyezhesse a padl6t vagy a kdrnyezetet.

@® Gondoskodjon megfeleld helyrél és megvilagitasrol a karbantartasi munkalatok megkdnnyitéséhez.

@ A robot atalakitasa, illetve nem engedélyezett részegységekkel torténé felszerelése tilos. Csakis
eredeti potalkatrészeket és tartozékokat hasznaljon. Soha ne hasznaljon olyan alkatrészeket vagy
tartozékokat, amelyeket a robot gyartdja nem hagyott jéova. Gondoskodjon arrél, hogy a bizton-
sagi funkcidkat ne lehessen atalakitani.

@ Azaramellatas visszakapcsolasa el6tt gy6z6djon meg arrél, hogy a visszakapcsolds hatasara nem
jelentkezik veszélyhelyzet.

@ A karbantartasi munkélatok befejezése utan minden olyan biztonsagi berendezést (pl. a bizton-
sagi tokozas ajtajanak érintkezékapcsoldja stb.) vissza kell kapcsolni, amelyeket a muveletek
kozben kikapcsoltak.

@ A karbantartasi munkalatok keretében ne végezzen fesziiltségprébat a szigeteléseken.

@ Ne zarja rovidre, ne toltse, ne hevitse, ne dobja tlizbe és ne szedje szét az elemeket.
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Fliggelék

Méretek

A

A.1

Fliggelék

Méretek

A.1.1 A robotok munkaterei
A kovetkezd abran az RV-2FB robotkar kiilsé méretei és mozgastartomanya lathatok.
- 2 Témeg: 19 kg
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Minden méret mm-ben értend6
R002307F
A-1 abra: Az RV-2FB robotkar kiilsé méretei és mozgdstartomdnya
TUDNIVALO I A megadott mozgastartomany a robotkar P pontjara, megfogo nélkiil érvényes.
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Méretek Fliggelék
A kovetkezd abran az RV-4FM robotkar kiilsé méretei és mozgastartomanya lathatok.
Tomeg: 39 kg
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A-2 abra: Az RV-4FM robotkar kiilsé méretei és mozgdstartomdnya
TUDNIVALO I A megadott mozgastartomany a robotkar P pontjara, megfogd nélkil érvényes.
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Fliggelék Méretek

A kovetkezd dbran az RV-4FLM robotkar kiilsé méretei és mozgastartomanya lathatok.

Témeg: 41 kg
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A-3 abra: Az RV-4FLM robotkar kiils6 méretei és mozgdstartomdnya

TUDNIVALO I A megadott mozgastartomany a robotkar P pontjara, megfogd nélkil érvényes.
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Méretek

TUDNIVALO

Fliggelék
A kovetkezd abran az RV-7FM robotkar kiilsé méretei és mozgastartomanya lathatok.
Témeg: 65 kg
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A-4 abra: Az RV-7FM robotkar kiilsé méretei és mozgdstartomdnya

I A megadott mozgastartomany a robotkar P pontjara, megfogd nélkil érvényes.
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Fliggelék Méretek
A kovetkezd dbran az RV-7FLM robotkar kiilsé méretei és mozgastartomanya lathatok.
Témeg: 67 kg
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A-5 abra: Az RV-7FLM robotkar kiils6 méretei és mozgdstartomdnya

TUDNIVALO

I A megadott mozgastartomany a robotkar P pontjara, megfogd nélkil érvényes.
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Méretek

Fliggelék

TUDNIVALO

A kovetkezd dbran az RV-7FLLM robotkar kiilsé méretei és mozgastartomanya lathatok.

Témeg: 130 kg
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A-6 abra: AzRV-7FLLM robotkar kiilsé méretei és mozgdstartomdnya

I A megadott mozgdastartomany a robotkar P pontjara, megfogd nélkil érvényes.

S MITSUBISHI ELECTRIC



Fliggelék Méretek

A kovetkezd dbran az RV-13FM robotkar kiilsé méretei és mozgastartomanya lathatok.

Témeg: 120 kg
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A-7 abra: Az RV-13FM robotkar kiilsé méretei és mozgdstartomdnya

TUDNIVALO I A megadott mozgastartomany a robotkar P pontjara, megfogd nélkil érvényes.
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Méretek Fliggelék

A kovetkezd dbran az RV-13FLM robotkar kiilsé méretei és mozgdastartomanya lathatok.

Témeg: 130 kg
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A-8 abra: Az RV-13FLM robotkar kiils6 méretei és mozgdstartomdnya

TUDNIVALO I A megadott mozgastartomany a robotkar P pontjara, megfogd nélkil érvényes.
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Fliggelék Méretek
A kovetkezd dbran az RV-20FM robotkar kiilsé méretei és mozgastartomanya lathatok.
Témeg: 120 kg
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A-9 abra: Az RV-20FM robotkar kiilsé méretei és mozgdstartomdnya
TUDNIVALO I A megadott mozgastartomany a robotkar P pontjara, megfogd nélkil érvényes.
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Méretek

Fliggelék

A kovetkezd dbran az RH-3FH35/45/55 robotkarok kiilsé méretei és mozgastartomanya lathatok.
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k‘ Csak tisztatérbe
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< g
Robot A B C D E F G H J Tomeg
RH-3FH3515 125 R350 R142 210 R253 220 R174 342 150 29 kg
RH-3FH3512C 125 R350 | R142 224 R253 268 R196 342 120 29 kg
RH-3FH4515 225 R450 R135 210 R253 220 R174 337 150 29 kg
RH-3FH4512C 225 R450 R135 224 R253 268 R197 337 120 29 kg
RH-3FH5515 325 R550 R191 160 R244 172 R197 337 150 32kg
RH-3FH5512C 325 R550 R191 160 R253 259 R222 337 120 32kg

Minden méret mm-ben értend6

R002012F

A-10 abra: Az RH-3FH35/45/55 robotkarok kiils6 mérete és mozgdstartomdnya
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Fliggelék

Méretek

A kovetkezd dbran az RH-6FH35/45/55 robotkarok kiilsé méretei és mozgastartomanya lathatok.
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Robot A B C D E F G H J K L M Tomeg
RH-6FH3520 125 | R350 [ R142 | 210 [R253 | 220 |R174| 342 | 200 | 133 | 798 | 386 36 kg
RH-6FH3520M/C | 125 | R350 | R142 | 224 | R253 | 268 [ R196 | 342 | 200 | 133 | 798 | 386 36 kg
RH-6FH3534 125 | R350 [ R142 | 210 [ R253 | 220 | R174| 342 | 340 -7 938 | 526 36 kg
RH-6FH3534M/C | 125 | R350 | R142 | 224 | R253 | 268 [ R196 | 342 | 340 | -43 | 938 | 526 36 kg
RH-6FH4520 225 | R450 | R135| 210 | R253 | 220 | R174| 337 | 200 | 133 | 798 | 386 36 kg
RH-6FH4520M/C | 225 | R450 | R135 | 224 | R253 | 268 | R197 | 337 | 200 | 133 | 798 | 386 36 kg
RH-6FH4534 225 | R450 | R135| 210 | R253 | 220 | R174 | 337 | 340 -7 938 | 526 36 kg
RH-6FH4534M/C | 225 | R450 | R135 | 224 | R253 | 268 [ R197 | 337 | 340 | -43 | 938 | 526 36 kg
RH-6FH5520 325 |R550 | R191 | 160 | R244 | 172 |R197 | 337 | 200 | 133 | 798 | 386 37kg
RH-6FH5520C 325 | R550 | R191 | 160 | R253 | 259 | R222| 337 | 200 | 133 | 798 | 386 37 kg
RH-6FH5520M 325 |R550 | R191 | 160 | R244 | 259 | R222| 337 | 200 | 133 | 798 | 386 37kg
RH-6FH5534 325 |R550 | R191 | 160 | R244 | 172 | R197 | 337 | 340 -7 938 | 526 37 kg
RH-6FH5534C 325 |R550 | R191 | 160 | R253 | 259 | R222 | 337 | 340 | -43 | 938 | 526 37kg
RH-6FH5534M 325 |R550 | R191 | 160 | R244 | 259 | R222| 337 | 340 | -43 | 938 | 526 37 kg

Minden méret mm-ben értenddé

R002013E

A-11 abra: Az RH-6FH35/45/55 robotkarok kiils6 mérete és mozgdstartomdnya
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Méretek

Fliggelék

A kovetkez6 dbran az RH-12FH55/70/85 és RH-20FH85/100 robotkarok kiilsé méretei és mozgastar-
tomanya lathatok.

A2

Csak tisztatérbe

80

400

200
240

Robot A1 A2 B C D E F G H Tomeg
RH-12FH55xx 225 | 325 | R550 |[R191| 145°| 240 | 1080/1180 | 350/450 | R295 65 kg
RH-12FH55xxM/C 225 | 325 | R550 | R191| 145° | 320 | 1080/1180 | 350/450 | R382 65 kg
RH-12FH70xx 375 | 325 | R700 |R216| 145° | 240 | 1080/1180 | 350/450 | R295 67 kg
RH-12FH70xxM/C 375 | 325 | R700 | R216| 145° | 320 | 1080/1180 | 350/450 | R382 67 kg
RH-12FH85xx 525 | 325 | R850 | R278| 153° | — | 1080/1180 | 350/450 — 69 kg
RH-12FH85xxM/C 525 | 325 | R850 | R278| 153° | 240 | 1080/1180 | 350/450 | R367 69 kg
RH-20FH85xx 525 | 325 | R850 | R278| 153° | — | 1080/1180 | 350/450 — 75 kg
RH-20FH85xxM/C 525 | 325 | R850 | R278| 153° | 240 | 1080/1180 | 350/450 | R367 75 kg
RH-20FH100xx 525 | 475 | R1000 | R238 | 153° | 240 | 1080/1180 | 350/450 | R295 77 kg
RH-20FH100xxM/C 525 | 475 | R1000 | R238 | 153° | 320 | 1080/1180 | 350/450 | R382 77kg

Minden méret mm-ben értendé
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A-12 abra: Az RH-12FH55/70/85 és RH-20FH85/100 robotkarok kiilsé mérete és mozgdstartomdnya
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Fliggelék Méretek

A.1.2 A vezérloegység, a hajtasegység és a CPU méretei

CR750 vezérl6egység és CR750 hajtasegység

Tomeg: kb. 16 kg
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A-13 abra: A CR750 vezérlbegység és a CR750 hajtdsegység méretei
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Méretek Fliggelék

CR751 vezérl6egység és CR751 hajtasegység (RV-2F/4F/7F)

Tomeg: kb. 12 kg
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A-14 abra: A CR751 vezéribegység és a CR751 hajtdsegység méretei (RV-2F/4F/7F)
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Méretek

Fliggelék

CR751 vezérl6egység és CR751 hajtasegység (RV-13F/20F)

Tomeg: kb. 15 kg
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A-15 abra: A CR751 vezérlbegység és a CR751 hajtdsegység méretei (RV-13F/20F)
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Méretek Fliggelék
Q172DRCPU tipust robot CPU
Témeg: 0,33 kg
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A-16 abra: A Q172DRCPU robot CPU méretei
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A1/ 0441

Product Service

EC-Statement of Compliance
No. E6 1211 25554 047

Holder of Certificate: Mitsubishi Electric Corporation
Tokyo BILD., 2-7-3 Marunouchi,
Chiyoda-ku
Tokyo
100-8310 JAPAN

Name of Object: Industrial, Scientific and Medical
equipment
Industrial Robot

Model(s): F series
(See Attachment for Nomenclature)

Description of Rated Voltage: 230 VAG
Object: Rated Power: 1.7 kW
Protection Class: |

Tested EN 61000-8-4/A1:2011
according to: EN 61000-6-2:2005

This EC-Statement of Compliance is issued according to the Directive 2004/108/EC relating to
electromagnetic compatibility. it confirms that the listed apparatus complies with such aspects of
the essential requirements of the EMC directive as specified by the manufacturer or his
authorized representative in the European Community and applies only to the sample and its
technical documentation submitted to TUV SUD Product Service GmbH for testing and
certification. See also notes overleaf,

Technical report no.: 73539409
e o e N/:f”/ ”__-/"“"“."'"'Mwm i

T(V SUD Product Service GmbH is Notified Body to the Directive 2004/108/EC of the European
Parliament and of the council with the identification number 0123.
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A1704.11

Attachment
Statement No.

E6 12 11 25554 047

Nomenclature

A: Model name of F series Robot description is shown as follows.
A1:RH-3FH,RH6FHseries  1.7kW
RH-x FH 03¢ 20X X — X X X SXX
1 @ @E GO &Oas (11
(1YRH: Horizonta! Robot
(2) Maximum Payload specification:

3 . 3kg
6 : 6kg
(3) F  :F series robot
{(4)H 4 joints
(5} Robot Arm length(No1 and No2 arm) specification:
35 : 350 mm arm

45 1450 mm arm

55 1 550 mm arm

(6) Z stroke length specification:

12 : 120 mm arm

15 1150 mm arm

20 : 200 mm arm

34 : 340 mm arm

(7) Dimension and Ambient specification:
M : Oil mist model(IP65)
Cc : Clean room model{iISO5)

[none] : Basic model(IP54)

(8) Type of Robot controller cabinet

[nonel :CR750 controller

1 :CR751 controller
(9)Robot controlier type:

3] :Stand alone type

Q [iQ platform type

(10)Standard:

0: normal type

1:CE marking model

2:CE marking and UL model

(11)Optional Specification:

1 normal type

SM -added cabinet box over Robot controller for oil mist resist
Sxx :Mechanical option
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Al 104,11

Attachment
Statement No.

E6 12 11 25554 047

AZ2:RH-12FH,RH-20FHseries  1.7kW

RIH-x FH 33¢ 33X X — X X X—SXX
1 @E@@®E 6 O @10 (1)
(1YRH: Horizontal Robot

(2) Maximum Payload specification.

12 1 12kg
20 : 20kg
{3) F : F series robot
(4)H 4 joints
(5) Robot Arm length(No1 and No2 armj} specification:
55 : 550 mm arm
70 : 700 mm arm
85 : 850 mm arm

100 21000 mm arm
(6) Z stroke length specification:

35 ;350 mm arm
45 1 450 mm arm

(7) Dimension and Ambient specification:

M : Qil mist model(IP65)
Cc : Clean room model(ISO3)
N : Special spec. For EU(IP54)

[none] : Basic model(IP20)

(8) Type of Robot controller cabinet
[none] :CR750 controller

1 :CR751 controller
(9)Robot controller type:

D :Stand alone type

Q ;iQ platform type
(10)Standard:

0: normail type

1:CE marking model

2:CE marking and UL model

(11)Optional Specification:

1 :normal type

SM -added cabinet box over Robot controller for oil mist resist
Sxx :Mechanical option ,
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Al /G411

Attachment
Statement No.

E6 12 11 25554 047

A3:RV-2Fseries 1.7kW

RVY-x F 3x — X X X SXX
M @@@w ©e7O ©
(1)RV: Vertical Robot

(2) Maximum Payload specification:

2 : 2kg
(3) F  : F series robot
{4)Robot Joint type
B :All axes have brake units.

[none] :J4 axis doesn’t have brake unit.
(5) Type of Robot controller cabinet
[none] :CR750 controlier

1 :CR751 controller
(6)Robot controller type:

(4 :Stand alone type

Q [iQ platform type
(7)Standard:

0: normal type

1:.CE marking model

2:CE marking and UL model

(8)Optional Specification:

1 :normal type

SM -added cabinet box over Robot controller for oil mist resist
Sxx :Mechanical option
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A1/04.11

Attachment
Statement No.

E6 12 11 25554 047

Ad:RV-4F 7Fseries 1.7kW
RV-x F X X — X X X—SXX

M @E@@®E GmMme ©
(1)RV: Vertical Robot
(2) Maximum Payload specification:
4 :4kg
7 : 7kg
(3)F . F series robot
(4) Robot arm length:
L : Long arm model
[none] : normal model
(5) Dimension and Ambient specification:
] - Oit mist model(IP67)
C : Clean room model{{SO3)
[none] : Basic model(IP40)
(8) Type of Robot controller cabinet
[none] :CR750 controller
1 :CR751 controller
(7)Robot controller type:
D :Stand alone type
Q :iQ platform type
(8)Standard:
0: normal type
1:CE marking model
2:CE marking and UL model
(9)Opt|ona[ Specification:

:normal type
SM -added cabinet box over Robot controlier for oil mist resist
SH ‘Internal tube and wires are extended to J6 axis.
Sxx :Mechanical option
Page 5 of 6
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A1 /04.11

Attachment
Statement No.

E6 12 11 25554 047

B: Model name of F series Robot controller description is shown as foliows.

CR7T50- XX X X X — X X -SXX
(1) @ @@e 6 @ @6

{(1)CR750: CR750 controller

(2) Maximum Payload specification:

03 1 3kg

06 : Bkg

12 : 12kg

20 : 20kg

02 : 2kg

04 : 4kg

07 : 7kg

(3) Robot type

H : Horizontal robot

\'J : Vertical robot

(4)Robot controller type

D :stand alone

Q [iQ platform type

(5)Standard

1 :CE marking model

2 :CE marking and UL model

(8)Operation Panel

[none] :No panel type

1 ‘Panel type

{7)Power input connector type

[none] :normal iype

P2 :Added cable with a connector and a terminal

P3 :Added cable with a connector and a terminal block

(8)Optional Specification

[none] :normal

SM :Added Cabinet box over robot controller for oil mist resist

Sxx :mechanical option
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MITSUBISHI
ELECTRIC

Changes for the Better

EC DECLARATION OF CONFORMITY
(According to EMC Directive)
EC DECLARATION OF INCORPORATION

, (According to Machinery Directive)
We,

Manufacturer: MITSUBISHI ELECTRIC Corporation Nagoya Works
Address 1-14 Yada-Minami 5-Chome Higashi-Ku,Nagoya 461-8670, Japan

(Place of Declare):

Declare under our sole responSEbiIity that the Product

Description: Industrial Robot
Type of Model: F series
Notice: Details of Serial No. are as per attached sheet(P?)

Restrictive use: For industrial environment only
Conforms with the essential requirements of the EMC Directive 2004/108/EC and the Machinery Directive

2006/42/EC, based on the following specifications applied:

EU Harmonized Standards Non-harmonized Standard

EMC (2004/108/EC) EN61000-6-4:2007 ' N/A
_ ENG61000-6-2: 2005 :
Machinery(2006/42/EC) | Type A:Fundamental safety standards - | N/A

EN 1SO12100-1:2003
EN 1SO12100-2:2003
EN 1050:1997
Type B:Group safety standards
B1:Safety aspects
EN60204-1:2006, EN294:1992, EN349: 1993
1ISO13849-1:2006
(Category 3 and Performance level “d”)
Type C:Machine Safety standard
1S010218-1:2011

and therefore complies with the essential requirements and provisions of the EMC Directive and the Machinery
Directive.

< Partly completed Machinery>

This product meets the specification and/or the performance by correct installing.
So it must not be used until being installed into the final machinery of the customer.

Issue Date (Date of Declaration): November 5,2012

The identity and signature of the person
empowered. to bind the manufacturer or his
authorized representative.

_Jomovy /C/ ' /é vféfya‘fé '

(signatu

Authorized representative in Europe
(The person orized compiles the relevant
Technical documentagion)

r

|
(signature)V ' VY/*
[Tomoyuki Kobayashi] [Hartmut Putz]

Senior Manager

Robot Manufacturing Department

MITSUBISHI ELECTRIC Corporation Nagoya
Works

Page 1 of 7

FA Product Marketmg Director FA Group
Gother St. 8, 40880 Ratingen ,Germany
M|TSUBISHI Electric Europe B.V Germany
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B Declaration Type of models

RH - xFH xxXxx X -XXX- SxXX

i

Optional specification
1:normal type

SM: added Cabinet box over
Robot controller
Sxx:Mechanical Option

Standard

0: normal type

1:CE marking model

2:CE marking and UL model

Robot Controller type
D:stand alone type
Q:iQ Platform type

Type of Robot Controller
cabinet
[none]:CR750 controller

Dimension and Ambient
specification:

M: Oil mist model (IP65)

C: Clean room model (ISO5)
[none]: Basic model (IP54)

Z stroke length
12:120mm
15:150mm
20:200mm
34:340mm

Robot Arm length
35:350mm
45:450mm
55:550mm

Robot joint type
H:4joints

Maximum Payload
specification:

6: 6kg

3: 3kg

Fig.1-1 Nomenclature of F series robot (RH type Robot)
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Robot type
RH:Horizontal robot
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RH-xFH xxxxx-xxx-S

XX

|— Optional specification
1:normal type

SM: added Cabinet box over
Robot controller

Sxx:Mechanical Option

Standafd

0: normal type
1:CE marking model
2:CE marking and UL model

Robot Controller type
D:stand alone type
Q:iQ Platform type

Type of Robot Controller

cabinet
[none]:CR750 controller
1 :CR751 controller

Dimension and Ambient
specification:

M: Oil mist model (IP65)

C: Clean room model (ISO3)
N: Special spec. for EU (IP54)
[none]: Basic model (IP20)

Z stroke length
35:350mm

45:450mm

Robot Arm length
55:550mm

70:700mm
85:850mm
100:1000mm

Robot joint type
H:4joints

Maximum Payload

specification:
12: 12kg
20: 20kg

Robot type

Fig.1-2 Nomenclature of F series robot of RH-12FH,20FH

Page 3
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Optional specification
1:normal type

SM: added Cabinet box over
Robot controller
Sxx:Mechanical Option

Standard

0: normal type

1:CE marking model

2:CE marking and UL model

Robot Controller type
D:stand alone type
Q:iQ Platform type

Type of Robot Controller
cabinet

[none]:CR750 controller
1 :CR751 controller

Robot joint type

B:All axes have brake units.
[none]:J4 axis don't have brake
unit.

Maximum Payload
specification:
2: 2kg

Robot type
RV:Vertical robot

Fig.1-3 Nomenclature of F series robot of RV-2F

Page 4 of 7 BFP-A5735-18-C



RV-xFx x-xxx- S|xx

Optional specification

1:normal type

SM: added Cabinet box over
Robot controller

SH: Internal tube and wire in J6
Sxx:Mechanical Option

Standard

0: normal type

1:CE marking model

2:CE marking and UL model

Robot Controller type
D:stand alone type
Q:iQ Platform type

Type of Robot Controlier
cabinet

[none]:CR750 controller
1 :CR751 controller

Dimension and Ambient
specification:

M: Oil mist model (IP67)

C: Clean room model (ISO3)
[none]: Basic model (1P40)

Robot Arm length
L:Long Arm model
[none]: normal model

Maximum Payload
specification:

4: 4kg

7:7kg

Robot type
RV:Vertical robot

Fig.1-4 Nomenclature of F series robot of RV-4F,7F
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CR750- XX X X X- X-X-SXX

Optional specification
[none]:normal type

SM: added Cabinet box over
Robot controller
Sxx:mechanical option

Power input connector type
[none]: normal type

P2:added cable with a
connector and a terminal
P3:Added cable with a
connector and a terminal block

Operation Panel
0 :No Panel type
1:Panel type

Standard
1:CE marking model
2:CE marking and UL model

Robot Controller type
D:stand alone type
Q:iQ Platform type

Robot type
H:Horizontal robot
V: Vertical robot

Maximum Payload
specification:

06: 6kg 20:20kg
03:3kg 12:12kg
02:2kg 07:7kg
04:4kg

Controller Type
CR750:CR750 controller
CR751:CR751 controller

Fig.2-1 Nomenclature of F series robot controller
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Bl Details of serial number

X X X XX xx

Serial number
started from
001every month

month (01-12) of
manufacuring date

single figure of the
year manufactured

1:CR750 controller
2:CR751 controller
A:RH-3FH series
B:RH-6FH series
C:RH-12FH series
D:RH-20FH series
E:RV-2F series
F:RV-4F series
G:RV-7F series

F:D type
R:Q type

Fig.3.1 Nomenclature of serial number about F series Robot and robot controller

Revision history

Date Specifications No. Details of revisions ’ Rev.
April 16,2012 First print ' *
May 25, 2012 Q type added : A
October 1,2012 . Fig.1-2,1-3,1-4 RH-12/20FH-D series,RV-2F-D serieé,RV-4F/7F-D B
added series added
November 1,2012 P1 » Form changed C
P3-P7 RH-12/20FH-Q series,RV-2F-Q series,RV-4F/7F-Q
series added
“Details of serial No.” added
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AL§ Aoy 7

User’s Guide

7154 AHE AT
Type of Equipment User’s Guide
As 717 o] 7171= A& (A T) AR F7] iy

(A58 WSS AA)

Class A Equipment
(Industrial Broadcasting &
Communication Equipment)

e
A g o 4 A

W, 714919 Aol A g AL BHOR
ek,

This equipment is Industrial (Class A)
electromagnetic wave suitability equipment and
seller or user should take notice of it, and this
equipment is to be used in the places except for
home.

B+ 7171
H4€ U5

712

Class B Equipment
(For Home Use Broadcasting &
Communication Equipment)

of 7I7TE HAEB ) AAFAGANNZA =
2 7Hel A ALgShE A BHow s, w
£ Aol AT 5 Ay

This equipment is home use (Class B)

electromagnetic wave suitability equipment and to be
used mainly at home and it can be used in all areas.

(1/1)
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