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A kézikonyvrol

A jelen kézikdnyvben szerepl6 szovegek, abrak, diagramok és példak
kizarolag a kézikdnyvben felsorolt ipari robotok telepitését, kezelését és
vezérlését mutatjak be.

Barmilyen kérdés mertiil fel a kézikonyvben szerepld
egységek telepitésével és kezelésével kapcsolatban, [épjen
kapcsolatba az tigyfélszolgalattal vagy a forgalmazo partnerrel (Iasd a boritén).
Az aldbbi internetes oldalon talalja meg az aktudlis informacidkat,
valamint a gyakran ismételt kérdéseket:
http://www.mitsubishi-automation.hu.

A MITSUBISHI ELECTRIC EUROPE B.V. fenntartja a jelen kézikdnyvvel kapcsolatos,
értesités nélkilli muszaki valtoztatas jogat.
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Biztonsagi utasitasok

Célcsoport

Jelen kézikdnyv kizdrélag megfeleld végzettséggel rendelkez6 villamossagi szakembereknek szol,
akik tisztdban vannak az automatizalas alapvetd biztonsagi kovetelményeivel. A robot és tartozéka-
inak tervezését, telepitését, izembe helyezését, karbantartdsat és ellendrzését kizardlag megfelel6en
képzett, hivatasos villamossagi szakemberek végezhetik, akik tisztaban vannak az automatizalas
alapvetd biztonsagi kovetelményeivel. A jelen kézikdnyvben nem ismertetett problémak esetében
termékeink hardveres vagy szoftveres beavatkozasait kizarélag a mi szakembereink végezhetik.

Rendeltetésszerii hasznalat

Az SD ésSQ iparirobotsorozatok kizarélag a jelen kézikonyvben ismertetett célokra hasznélhatok. Biz-
tositsa a jelen kézikdnyvben szereplé valamennyi mUszaki adat figyelembevételét a robot hasznalata
soran. Termékeinket valamennyi vonatkozé biztonsagi norma figyelembevételével fejlesztettiik,
gyartottuk, teszteltiik és dokumentaltuk. Normal hasznélat esetén a tervezésre, Osszeszerelésre és
a helyes m(kodtetésre vonatkozé utasitdsok betartasdval nem all fenn a személyi vagy anyagi kér ke-
letkezésének veszélye. A szakszer(tlen hardveres vagy szoftveres beavatkozas és a jelen kézikonyv-
ben vagy a termékhez csatolt dokumentacidkban szerepl6 figyelmeztetd utasitdsok be nem tartasa
sulyos személyi vagy anyagi kéart okozhat. Kizarélag a MITSUBISHI ELECTRIC altal ajanlott kiegészits-
és bévitéegységek hasznélata javasolt az SD és SQ robotrendszerekhez.

Minden ezeken tulmend felhasznalasi méd nem rendeltetésszer(i hasznalatnak mindésdil.

Aziparirobotok csak a védéberendezés telepitése és tesztelése utan kapcsolhatdk be. Eza mivelet
a kovetkez6 lépéseket foglalja magaban:

@ A kiils6 VESZSTOP-kapcsolok elektromos csatlakoztatasa és a robothoz térténé csatlakoztatésa,
@ arobot kiilonallé védbberendezéssel torténd ellatasa és
@ azajtényitas-érzékels elektromos csatlakoztatasa, valamint a robothoz térténd csatlakoztatasa.

Avédbberendezés mlkddésének tesztelése csokkentett izemmaodban, maximum 250 mm/s (T1) se-
bességgel, "Manual" izemmaodban, a kapcsold "Manual” helyzetbe torténé kapcsolasaval végezhet6.
A tesztelés a védéburkolat nyitott allapotaban végezhetd (ajtényitds-érzékel6 dramkore nyitott).

VESZELY:
Az dbrdzolds egyszeriisége érdekében a jelen kézikonyvben a robotok a kiilondllé védéberen-

dezés nélkiil szerepelnek az dbrdkon. Tilos a robot automata iizemmédban torténé miikodte-
tése kiilondllo biztonsdgi berendezés vagy megfelelé fénykapu haszndlata nélkiil. Ennek az
utasitdsnak a figyelmen kiviil hagydsa a robot munkateriiletén beliil tartozkodé személyek

sériilését okozathatja.

SD-/SQ sorozat



Biztonsagi eldirasok

Az egységek tervezése, telepitése, izembe helyezése, karbantartasa, tesztelése és ellenérzése soran
be kell tartani az adott esetre vonatkozé biztonsagi és baleset-megel6zési intézkedéseket.

FIGYELEM:

A robot tartozéka egy biztonsdgi kézikonyv. A biztonsdgi kézikényv ismerteti a telepités/feldl-
litds, iizembe helyezés és karbantartds biztonsdgi aspektusait. Telepités, feldllitds, iizembe
helyezés vagy a roboton végzett mds munkdk esetén mindig olvassa el a biztonsdgi kézikony-
vet. Valamennyi abban foglalt leirdst és részletet kivétel nélkiil mindig figyelembe kell venni.
Amennyiben nem taldlja meg a csomagban a biztonsdgi kézikonyvet, haladéktalanul lépjen
kapcsolatba a Mitsubishi-képviselettel.

Ezenkivil a kdvetkezé szabalyozdsokat kell betartani (a teljesség igénye nélkiil):

® A németorszagi VDE-szabalyokat:

VDE 0100
1000 V feletti névleges fesziiltséggel rendelkezé magasfesziiltségl berendezések Iétesitésére
vonatkozo szabalyok

VDE 0105
Magasfesziiltségl berendezések mikodtetése

VDE 0113
Elektronikus berendezéssel ellatott elektromos létesitmények

VDE 0160
Magasfesziiltségl berendezések és elektromos berendezések illesztése

VDE 0550/0551
Transzformatorokra vonatkozé szabalyok

VDE 0700
Haztartasi és egyéb hasonlé haszndlatra tervezett elektromos eszkdzok biztonsaga

VDE 0860
Hal6zatrol mikodtetett elektromos héztartasi és egyéb haszndlatra tervezett elektromos be-
rendezésekre és tartozékaikra vonatkozé biztonsagi szabalyok

@ Tlzvédelmi szabalyozasok

@ Baleset-megel6zésre vonatkozé szabélyozasok

VBG 4.
Elektromos létesitmények és berendezések
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Figyelmeztetésekkel kapcsolatos megjegyzések

Ajelen kézikonyvben szerepl6 utasitdsok betartasa nélkiilézhetetlen a robot megfeleld és biztonsdgos

mukodtetéséhez.

Az egyes utasitasok a kovetkez6 jelentéssel birnak:

VESZELY:

Ez a szimbélum azokndl a részeknél Idthatd, ahol az utasitds figyelmen kiviil hagydsa esetén
a testi épség vagy az élet van veszélyben, pl. elektromos fesziiltség kévetkeztében.

FIGYELEM:

Ez a jelzés a robot, a hozzd csatlakoztatott berendezések vagy egyéb berendezések kdrosodd-
sdnak veszélyére figyelmeztet, ami akkor kévetkezik be, ha a vonatkozé biztonsdgi utasitdso-
kat figyelmen kiviil hagyjdk.
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Altalanos veszélyekre vonatkozé figyelmeztetések és biztonsagi intézkedések

A kovetkez6 utasitasok a robotrendszer kezelésére altalanossagban vonatkoznak. Mindig be kell tar-
tani ezeket az utasitasokat a robotrendszer tervezése, izembe helyezése és kezelése soran.

VESZELY:

@ Az adott haszndlatra vonatkozo biztonsdgi és baleset-megel6zési szabdlyokat mindig be
kell tartani. Az egységeket, részelemeket és eszkozoket a rendszer lecsatlakoztatott dllapo-
ta mellett lehet telepiteni, kabelezni és felnyitni.

@ Rendszeresen ellenérizze a tdpelldto és az eszk6z6khoz/egységekhez csatlakoztatott egyéb
vezetékeket szigetelés és torés szempontjdbol. Amennyiben hibdt észlel a vezetékezésben/
kdbelezésben, azonnal kapcsolja ki az eszkézt, vdlassza le az dramelldtdst a kdabelrél, majd
cserélje ki a hibds kdbelt.

@ Uzembe helyezés elétt ellenérizze, hogy a megengedett hdlozatifesziiltség megfelel-e a helyi
hdlozati fesziiltség értékének.

® A fesziiltéggel kapcsolatos hibdk miatt megszakadt program ujrainditdsdhoz tegye meg
a sziikséges intézkedéseket. Tegye mindezt tigy, hogy még ideiglenes veszély se keletkezzen.
Sziikség esetén haszndlja a VESZSTOPOT.

® AzEN60204/IEC204 VDE 0113 szabvdny el6irdsainak megfeleléen minden alkalmazds miikodése
kézben valamennyi VESZSTOP berendezésnek aktivnak kell lennie. AVESZSTOP berendezés
kikapcsoldsa soha nem okozhatja a robotkar irdnyithatatlan mozgdsat.

A miikodtetés idejére vonatkozo6 altalanos biztonsagi utasitasok

A biztonsaggal és védelemmel kapcsolatos részletes informaciok a biztonsagi kézikdnyvben talalha-
tok meg.

VESZELY:

@® A robotkarok burkolatdnak egy része miianyagbél késziilt. A robotkar ezen részeihez ne
rogzitsen alkatrészeket és ne tegye ki ezeket nagy er6hatdsoknak. A burkolatok olajdlloak.

® A robottengelyek fékekkel vannak elldtva. Ne fejtsen ki kézzel nyomadst a robot csukléira,
ellenkez6 esetben kdrositja a hajtémiivet.

@® Még arobot normdl kériilmények kézott torténé miikodése kozben is elé6fordulhat a csuklo
(csuklokaros robot esetén) vagy a golyésorso tengely (SCARA robot esetén) iitkozése. Moz-
gatds iizemmoédban figyeljen erre.

® A robotkar olyan preciziés alkatrészekbél késziilt, amelyek megfelel6 kenést igényelnek.
Alacsony hémérsékleten torténé hideginditds esetén szervoriasztds léphet fel vagy romol-
hat a pozicié pontossdga. llyen esetekben el6szér készenléti iizemmoédban miikddtesse
a robotot.

@ Avrobotkarésarobotvezérlé 1. érintésvédelmi osztdlyba tartozo foldelést igényelnek az dramiités
és a zavarok megel6zése érdekében.

® A kézikdonyvben szerepld részletek és leirdsok csak akkor érvényesek, ha elvégzi a miiszaki
kézikényvben eléirt karbantartdsi munkdkat.
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VESZELY:

@ Avrobot linedris egységgel vagy emeléasztallal egyiitt torténé haszndlata elétt a vezetéke-
ket rendkiviil rugalmas kiviteliire kell cserélni, igy biztositva, hogy ne térjon meg a kdbel,
ami a hagyomdnyos csatlakozokdbelek esetén elé6fordulhat.

@ Amennyiben a csuklokaros robotot a falra szereli fel, korldtoznia kell a J1 tengely mozgds-
tartomdnyat.

® Gy6z6djon meg arrdl, hogy a munkadarab nem iitkézik a kérnyezetében taldlhaté egysé-
gekkel a robot mozgatdsa kézben, mivel az ilyen jellegii iitk6zések eltolhatjadk a munkada-
rab poziciéjdt.

@® Amennyiben a tengelyek mozgatdsa nagyon nagy pontossdggal torténik, a munkadarab
pozicidja eltolodhat. Gy6z6djon meg arrdl, hogy egyik tengely sem iitkézik a munkadarab-
nak és a kozvetlen kozelében taldlhato egységeknek.

® Neragasszon ragasztészalagot vagy cimkét a robotkarra vagy a robotvezérlére. A ragasz-
toszalag kdrosithatja a burkolat feliiletét. Ha a feliilet kdrosodik, az IEC IP jelzéseken sze-
replé védelem megsziinhet.

® Ha a robot nagy sebességgel mozgat nagy terheket, feliilete felforrésodhat. A robotkar
megeérintése ebben az dllapotban nem okoz égési sériiléseket, azonban az enyhébb sériilé-
sek veszélye nem zdrhato ki.

® A robot megadllitdsdhoz ne az dramforrdst kapcsolja ki. Ha rendszeresen megszakitja a fe-
sziiltséget, mik6zben a robot nagy terheket mozgat vagy nagy sebességgel mozog, a hajto-
mii kdrosodhat vagy a fogaskerekek jatéka megnéhet (kotyogds).

® Haa csuklokaros robot automata iizemmédjdban a J1, J2 vagy J3 tengely iitkozik a mecha-
nikus végdlldskapcsoldval, a végadlldskapcsolé miianyag iitkozéit ki kell cserélni. Ellenkezé
esetben a kovetkezé iitkozés sordn jelentésen kdrosodhat a hajtomii. Az iitk6z6k cseréjével
kapcsolatban keresse fel Mitsubishi-partnerét.

® Ha az dramforrdst megszakitja, a fékek megfogjdk a robotkart. llyenkor a robotkar letérhet
az elére meghatdrozott mozgdsi utjdrol. Attél fiiggéen, hogy hol szakadt meg az automata
miikodtetés, nehézségek tdmadhatnak a végdlldskapcsolokkal. Tegyen meg minden sziik-
séges intézkedést annak érdekében, hogy a robotkar ne iitk6zhessen a periféridkkal.

® Nevégezzenlokéfesziiltségtesztet. Ha véletleniil ilyen tesztelést végez, az arendszer hibdjat
okozhatja. A garancia nem terjed ki a Iokéfesziiltségteszt elvégzésére. Ha mégis ilyet végez-
ne, dllitsa a kébordramot 100 mA-re. Ha a kébordramot csak 10 mA-re dllitja, a beépitett
AC-sziirii miatt a kijelz6n kisebb mért érték jelenik meg a valosndl.

@ Amikor nincs kdbel a rendszerhez csatlakoztatva, mindig helyezzen védésapkdt az SQ-soro-
zat SSCNET-Ill csatlakozdjdra. Ellenkez6 esetben a csatlakozot ért szennyezédések gyengit-
hetik a vezet6képességet, és hibdt okozhatnak.

® HaaCPU-rendszervagy amozgatdsvezérlé dram alattvan, ne tdvolitsa el az SQ-sorozat
SSCNET-III kdbelét.
Soha ne nézzen kozvetleniil a robot CPU vagy a mozgatdsvezérlé SSCNET-1Il csatlakozoi
dltal kibocsdtott fénybe és az SSCNET-1Il kdbel nyitott végébe. Az ezek dltal a berendezések
dltal kibocsdtott fény az IEC60825-1 szabvdny osztdlyozdsa szerint az elsé lézerosztdlyba
tartoznak, és irritdlhatjdk a szemet.
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MEGJEGYZES

A kézikonyvben hasznalt szimboélumok

Utasitasok

A fontosabb informacidkat tartalmazé szakaszok kiilon meg vannak jel6lve a kdvetkezéképpen:

I Utasitas szOvege

Az dbrak szamozasa

Az dbrakon taldlhatd szamok fekete korokben fehérrel vannak szedve, és az abrahoz tartozo tabla-
zatban az adott szdmmal jel6lt rész ad hozzéjuk magyarazatot, pl.:

000600

Kezelési utasitasok

A kezelési utasitasok olyan l1épések, melyeket az izembe helyezés, miikodtetés, karbantartas és az
egyéb miveletek sordn pontos sorrendben kell elvégezni.

Folyamatos szamozassal jeloltiik ezeket a Iépéseket (fekete szamok fehér kérben):
Q) Szbveg
(@ Szoveg
® Szoveg

Tablazatok lablécei

A tablazatokban szereplé utasitdsok magyarazata a tablazatok alatti lablécekben taldlhato (felsé in-
dexben). A tablazat megfeleld helyén a lablécre torténé hivatkozast jelz6 karakter taldlhato (felsé in-
dexben).

Ha egy tablazathoz tobb labléc tartozik, azok folyamatos szamozassal szerepelnek a tablazat alatt (fe-
kete szamok fehér korben, felsé indexben):

® Szoveg

@ Szbveg

® Szbveg

Vi
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Bevezetés

Bevezetés

Mitsubishi Electric Corporation
2-7-3 Marunouchi, Chiyoda-ku, Tokyo, Japan
Mitsubishi Electric Europe B. V.
Gothaer Stral3e 8, 40880 Ratingen, Németorszag

Minden jog fenntartva « A termék jellemzdire és a m(iszaki adatokra vonatkozé

informaciok esetleges hibaiért nem véllalunk felel6sséget.

Jelen kézikonyv az SD és SQ sorozat robotjainak kicsomagoldasat, telepitését, csatlakoztatasat és
Uzembe helyezését ismerteti.

A kézikdnyv a MITSUBISHI ELECTRIC B. V. altal készitett angol nyelvi kézikdnyv forditasa.

A kézikonyvben szereplé kezelésre vonatkozé 1épések az R32TB teaching boxra vonatkoznak.

Ez a kézikdnyv az aldbbi robotokra és robotvezérlékre vonatkozik:

H
Sorozatok Modell Felépités teheral:izrr;:?kg] Robotvezérlo
RV-2SDB 2
CR1D
RV-3SDB/3SDJB 3
Fliggé6leges csuklokar
RV-6SD/6SDL 6
CR2D
SD RV-12SD/12SDL 12
RH-6SDH 6 CR1D
RH-12SDH SCARA 12
CR2D
RH-20SDH 20
RV-2SQB 2
CR1Q
RV-35SQB/35QJB 3
Flggdleges csukldkar
RV-65Q/65QL 6
CR2Q
SQ RV-125Q/125QL 12
RH-6SQH 6 CR1Q
RH-12SQH SCARA 12
CR2Q
RH-20SQH 20

1-1. tabl.: Robotok és robotvezérlbk dttekintése
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Modell neve

Bevezetés

1.1

Modell neve

T T [ Sxx: kuilénleges modell
SM**: kiilonlegesen védett robotvezérld

Ures: standard modell
C: tisztatérben hasznalhaté modell

Ures: 6 tengelyes modell
J: 5 tengelyes modell
L: hosszu kard modell

Ures: A J4 és a J6 tengely nem fékezett
B: valamennyi tengely fékezett

Sorozatok
SD: SD sorozat
SQ: SQ sorozat

Teherbiras kg-ban

RV: fuiggéleges csukldkaros robot

1-1. abra: Fiiggéleges csuklékaros robot neve

RH-65DH 35 20 C -SMxx

I Sxx: kiilénleges modell

SM**: kiilonlegesen védett robotvezérlé

ires: standard modell
C: tisztatérben hasznalhaté modell
M: cseppallé modell

Golyésorsé karhosszusaga
pl.: 30: 300 mm, 35: 350 mm

Karhosszusag
pl.: 55: 550 mm, 70: 700 mm, 85: 850 mm

Sorozatok
SDH: SDH sorozat
SQH: SQH sorozat

Teherbiras kg-ban

RH: Vizszintes csukldkaros robot

1-2. abra: Vizszintes csukl6karos robot (SCARA) modellneve
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Bevezetés Alapvet6 biztonsdagi utasitasok

1.2 Alapvetoé biztonsagi utasitasok

A MELFA robotok a legkorszer(ibb technolégiaval késziiltek és biztonsdgosan mikédtetheték. Mind-
azondltal arobot veszélyes lehet, és karokat okozhat, ha azt nem megfeleléen képzett vagy betanitott
személyzet kezeli vagy ha nem megfelel6 médon vagy nem rendeltetésszertien hasznaljak.

Nevezetesen:
@ A felhasznalé vagy harmadik fél életét vagy testi épségét veszélyeztetheti

@ Karosodhat a robot, az egyéb berendezések és a felhasznal6 egyéb tulajdona

FIGYELEM:

Valamennyi, a cég dltal a robot telepitésére, lizembe helyezésére, kezelésére, karbantartdsdra
és javitdsdra felhatalmazott személy koteles elolvasni és megérteni a robot miiszaki dokumen-
tdciojdt és kiilonleges figyelmet kell szentelnie

a BIZTONSAGI KEZIKONYVNEK.

FIGYELEM:
Abiztonsdgiszabdlyok szigortian betartandok. A kovetkez6 kiegészité utasitdsokat is be kell
tartani:

A robotot kizdrdlag képzett és engedéllyel rendelkez6 kezel6személyzet miikddtetheti.

A robot miikédésével kapcsolatos kiilonb6z6 tevékenységek felel6sségi korét egyértelmiien
definidlni kell és be kell tartani annak érdekében, hogy ne meriiljenek fel kételyek vagy nem
egyértelmii kotelességek a biztonsdgi tudnivalékkal kapcsolatban.

Valamennyi, az iizembe helyezéshez, az inditdshoz, felszereléshez/szereléshez és kezeléshez
kapcsolodo munka, a miikédtetés feltételeit vagy médjdt megvdltoztaté, karbantartadsi, ellen-
Orzési és javitdsi munka esetében a kézikonyvben leirt médon kell ledllitani a robotot.

Pontosan ismerni kell a VESZSTOP gomb helyét, és a VESZSTOP gombnak mindig hozzdférhe-
tonek kell lennie.

Tilos a gépet oly médon kezelni, amely kdrosithatja a gép biztonsdgossdgdt.

A kezelbnek biztositania kell, hogy illetéktelen személyek ne végezhessenek munkdt a roboton
(beleértve olyan berendezések haszndlatdtis, amelyek nem haszndlhaték rendeltetésszeriien).

Az iizemeltet6 cégnek biztositania kell, hogy a robot mindig tékéletes dllapotban legyen.

A robotot haszndlo vdllalatnak gondoskodnia kell a megfelel6 kezel6személyzet kiképzésé-
rél, és koteleznie kell a kezel6személyzetet, hogy csak akkor végezhetnek barmilyen karban-
tartdsi és ellenérzési munkdlatot a berendezésen, ha valamennyi periférikus berendezés le
van kapcsolva.

VESZELY:
A robotvezérlé csak (kizdrolag) drammegszakiton keresztiil csatlakoztathaté az elektromos
hdlézathoz. Ennek az utasitdsnak a be nem tartdsa dramiitéshez vezethet.

A hdlozati csatlakozéhoz torténé csatlakoztatds részleteit Idsd: 4.2.
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A mUkodtetéshez sziikséges kornyezeti feltételek Bevezetés

1.3

1.4

A miikodtetéshez sziikséges kornyezeti feltételek

Mivel a kdrnyezeti feltételek jelentds hatdssal vannak a berendezés élettartamdra, a robotrendszert
ne telepitse a kdvetkezé koriilmények kozott:

@ Tapegység
Ne hasznalja a kovetkezé korilmények kdzott:
- aramellatasanak fesziiltsége 180 V AC alatt vagy 253 V AC folott van,
- atmeneti feszlltségkiesés van tobb mint 20 ms ideig,

- azelektromos halézat nem képes legalabb 1,0 kVA (CR1 esetében) vagy 2,0 kVA (CR2 esetében)
teljesitményt nyujtani.

® NF interferencia
Ne hasznalja a kovetkezé korilmények kdzott:
- t6bb mint 1000 V-os fesziltségcsucsok vannak tdbb mint 1ps-ig,

- nagy frekvenciavaltok, transzformatorok, magneses kapcsoldk vagy hegesztégépek vannak
a robot kozelében,

- radidk és tévék vannak a kézelben.
® Homérséklet/paratartalom
Ne hasznalja a kovetkezé korilmények kdzott:

a kornyezeti hdmérséklet 40 °C felett vagy 0 °C alatt van,

a robotot kdzvetlen napsugarzas éri,

a levegd paratartalma 45 % alatt vagy 85 % folott van,

fenndll a paralecsapodas veszélye.
® Rezgések

Ne hasznalja a kovetkezé korilmények kdzott:

- arobot erés rezgésnek vagy Utésnek van kitéve,

- arobotmaximalis terheltsége szallitas kozben 34 m/s> folott, miikodés kozben 5 m/s folott van.
@ Telepités helye

Ne hasznalja a kovetkezé korilmények kdzott:

- er6s elektromos vagy magneses mezdben,

- egyenetlen talaj esetén,

— tul nagy por- és olajszennyezés all fenn.

Teljesitményszint (PL) az EN ISO 13849-1-el 6sszhangban

A kezelési Utmutatdban szerepld robotrendszerek
@ Teljesitményszintje (PL):d
@ Kategorigja: 3
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A rendszer attekintése Robotvezérldk

2

2.1

2.1.1

A rendszer attekintése

Ebben a fejezetben ismertetjiik a MELFA SD és SQ sorozat ipari robotjaihoz tartozé, valamint a robot
alapveté mikodtetéséhez sziikséges valamennyi eszkozt és rendszerelemet. A kiilén rendelheté ele-
mek és tartalék alkatrészek listaja a miszaki kézikonyvben taldlhatok.

Szallitasi terjedelem

SD sorozat

6 tengelyes csuklokar SCARA

5 tengelyes csuklokar

Rogzitécsavarok
(alatétekkel és
rogzitégydrikkel)

I
B % > Ik
Kabelkészlet
A

. . . Rogzitélemezek
Mdszaki dokumentacio ozallitashoz

= Jg-

rq";

Robotvezérlé

R001430E

2-1. abra: Az RV-SD és az RH-SDH robotrendszerek szdllitdsi terjedelme
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Robotvezérlék

A rendszer attekintése

2.1.2 S$Q sorozat
6 tengelyes csuklokar
5 tengelyes csuklokar
Rogzitécsavarok
(e_z_létg’:tf:kkgl S’:s
Kabelkészlet rogzitégydrdkkel)
)
=)
>
| Rég;itél,emezek ]
Miszaki dokumentécié széllitashoz
CPU Mozgatasvezérld
RO01431E
2-2. abra: Az RV-5Q és az RH-SQH robotrendszerek szdllitdsi terjedelme
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A rendszer attekintése Robotvezérldk

2.2 Rendszerkonfiguracio

Ez a szakasz a robotrendszer alapkonfiguracidjahoz sziikséges elemeket ismerteti.

2.2.1 SD sorozat

6 tengelyes csuklokar SCARA

5 tengelyes csuklokar

Kabelkészlet

Robotvezérld

R32TB teaching box
(opciondlis)

RO01511E

2-3. abra: Az SD sorozat egy robotrendszerének konfigurdcioja

MEGJEGYZES I A teaching box kiilon rendelheté tartozék. A robot alapveté miikodtetéséhez sziikséges tartozék.
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Robotvezérlék A rendszer attekintése

2.2.2 SQ sorozat

6 tengelyes csuklokar SCARA

5 tengelyes csuklokar

Kabelkészlet

Mozgatésvezérld

Robot CPU

R32TB teaching box
(opciondlis)

R001512E

2-4. abra: Az SQ sorozat egy robotrendszerének konfigurdcidja

MEGJEGYZES I A teaching box kiilon rendelheté tartozék. A robot alapveté mikodtetéséhez sziikséges tartozék.

2-4 S MITSUBISHI ELECTRIC



A rendszer attekintése Robotvezérldk

2.2.3 A robotkar elemei

A kar eleje
J4 tengelycD

Csuklo
Konyokrész

J5 tengely .

J6 tengely

J2 tengely

Alap

R001292E

2-5. abra: Afiiggéleges csuklékaros robot robotkarjdnak elemei

O Azs tengelyes robot nem rendelkezik J4-es tengellyel.

Tengely neve Jelentése
J1 tengely Alaptengely
J2 tengely Valltengely
J3 tengely Konyoktengely
J4 tengely A kar elején talalhatd forgathato tengely
J5 tengely A csuklé billentheté tengelye
J6 tengely A csuklé forgathato tengelye

2-1. tabl.: Atengelyek nevének dttekintése
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Robotvezérlék

A rendszer attekintése

J2 tengely

J1 tengely

Golyésorsé

+

J3 tengely

R001433E

2-6. dbra: A robotkar elemei a SCARA rendszerekben
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A rendszer attekintése

Robotvezérldk

2.3 Robotvezérlok
2.3.1 Vezérlopanel

A kovetkezd abran a CR[C]D és a CR[]Q robotvezérl6k vezérlépanelének eldlnézete lathato.

CHNG DISP

STATUS NUMBER o
MODE SVO ON
MANUAL AUTOMATIC =
- -
= >0
SVO OFF
®
(8] (2] (6]
RO0T434E
2-7. abra: Avezérl6panel el6lnézete
Szam | Név Funkcio
Elindit egy programot és miikodésbe hozza a robotot
O |[STARTIgomb A program folyamatosan fut.
Leéllitja az éppen futd programot és a robotot
©® |[[STOPlgomb Ez a funkcié megegyezik a teaching boxon taldlhaté [STOP]
gomb funkcidjaval.
Hibakodot nyugtaz.
© | [RESET] gomb Megéllitja és alapallapotba hozza a programot.
A gomb a robotrendszer VESZLEALLITASARA hasznélhato.
A gomb megnyomdsa utan a szervohajtas azonnal kikapcsol és
O | [EMG.STOP] gomb rogton leall a robotkar mozgésa. A gombot jobbra térténd forga-
tassal lehet kioldani, ekkor visszaugrik eredeti dllapotaba.
A robotvezérl6 kijelzéjén megjelend informécidkat cserélgeti
© | [CHNGDISP] gomb a kovetkez6 sorrendben: Program széma — Programsor szdma —
Sebesség — Felhasznaldi informaciok — Gyartoi informaciok.
@ |[END]gomb Megéllitja az aktualis programot az END utasitds utan.
@ |[SVOON]gomb Bekapcsolja a szervohajtast.
©® |[[SVO OFFlgomb Kikapcsolja a szervohajtast.
N Megjeleniti a riasztasokat, a programszdmokat és a sebesség
© | [STATUS NUMBER] kijelzé értekeit (%) stb.

2-2. tabl.: Avezérlé és a jelzGelemek dttekintése (1)
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Robotvezérlék

A rendszer attekintése

MEGJEGYZES

Szam

Név

Funkcio

[MODE] valasztégomb

AUTOMATIC
(Automata)

A robotrendszer a robotvezérlé vagy egy kiilsé eszkdz révén
mukodtetheté. A kilsé jelekrdl vagy a teaching boxon keresztiil
torténé muikodtetés nem lehetséges. A robotvezérlé és a kiilsé
eszkdzok kozotti kapcesolatot engedélyezni kell a vezérlési jog beal-
litdsdra szolgalé paraméter segitségével.

A vezérlési jogokkal kapcsolatos részletes leiras a robot programo-
zasi kézikonyvében talalhato.

MANUAL (Kézi)

Ha a teaching box engedélyezve van, a robot csak azon keresztdil
vezérelhetd. A robot nem mukddtethet6 kilsé jelek vagy a robot-
vezérld révén.

[UP/DOWN] gomb

A kijelzén torténd gorgetésre szolgal.

T/B csatlakozé

A teaching box csatlakoztatasara szolgalé port.

Amennyiben nem csatlakozik az eszk6zh6z Teaching Box, a vezé-
rl6késziilék kikapcsolt dllapotaban csatlakoztassa a rovidre zaré
dugaszt az interfészcsatlakozora.

®

Port kisajtéd

Az USB csatlakozo és a hattértarolo elem helye

o

RS232 port
(csak a CRnD tipusnal)

Az RS232 port személyi szamitogép csatlakoztatdsara szolgal.

2-2. tabl.: Avezérlé és a jelzGelemek dttekintése (2)

I Az@. O ©. O. © ¢s © gombok visszajelzd [ampat is tartalmaznak.
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A rendszer attekintése

Robotvezérldk

2.3.2

A CR1D elemei

Hatoldali burkolat

o

e e e e [
CooooooOs o
e e e e e e e s [

@

%7»
\
-

X

I
0 i (5 0 o )

=

O
DO

RO01899E

2-8. abra: A CR1D robotvezérlé hdtulja

Szam | Név Funkcio

@ | Aszervohajtas kabelcsatlakozdja (CN1) | Robotaramforras csatlakozéja

@ | Ajeladdkabel csatlakozoja (CN2) Robotvezérlé kdbelének csatlakozdja
A VESZSTOP gomb allapot-kimenete ,

3) @g P A VESZSTOP aktualis allapotanak kimenete
(EMGOUT)

(4] ?Hrng?fogo interfészkartya foglalata A suritett leveg6vel miikodé megfogo interfészkartyajanak foglalata

(5} A VESZSTOP gomb bemenete A vészleallito kapcsold vagy a vészleadllité aramkor csatlakozdja
(EMGIN) © P % )

O |1.Foglalat Foglalat az opcionalisan csatlakoztathaté kartyakhoz

) Digitalis bemeneti/kimeneti Interfé- | Kiegészité digitalis bemeneti/kimeneti Interfészek csatlakoztatasara szol-
szek (RIO) csatlakozoja galo port

© | Kiegészité stop bemenet (SKIP) Kiegészit6 robotledllitd

@ | Csatlakozo bévité memoria szdmara | Csatlakozé opcionalis memériakazetta szamara
Port vagy szdllitészalag kdvetése

(10} gy@ & Csatlakozd max. 2 encoder szamara, szallitdszalag kdvetéséhez
(CNENQ)

Haloézati kabel csatlakoztatdsara szolgalé port
@ | Halozati kapcsolat (LANT) A Kozép-Eurdpaban jovahagyott verzidhoz hasznélja a berendezéssel
egyutt szallitott szlrét és ferritgydrdt.
® :((l)igre)szno tengelyek csatlakozoja Kiegészit6 tengelyek csatlakoztatasara szolgalo port
® | Foldeléesavar (3 x) A foldelés csatlakozasa

2-3. tabl.: A CR1D robotvezérl6 hdtuljdnak elemei

O] Szerelje be a késziilékhez mellékelt ferritmagot.
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Robotvezérlék

A rendszer attekintése

2.3.3

A CR2D elemei

RO01761F

2-9. abra: A CR2D robotvezérlé hdtulja

Szam | Név
@ | Aszervohajtas kabelcsatlakozdja (CN1) A robotaramforras csatlakozoja
@ | Ajeladokabel csatlakozoja (CN2) Robotvezérl6 kabelének csatlakozdja
© | AVESZSTOP gomb bemenete (EMGIN) A VESZSTOP gomb csatlakozéja
A VESZSTOP gomb allapot-kimenete . . } )
(4] (EMGOUT) A VESZSTOP aktudlis dllapotanak kimenete
(5] ?ng?fogo interfészkartya foglalata A sUritett levegével miikddé megfogd interfészkdrtyajanak foglalata
O |1.Foglalat
@ |2 Foglalat Foglalatok opciondlisan csatlakoztathaté kéartydkhoz
©® |3.Foglalat

2-4. tabl.: A CR2D robotvezérlé hatuljdnak elemei (1)
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A rendszer attekintése Robotvezérldk

Szam | Név Funkcio
© | Kiegészitd tengely csatlakozoja Kiegészit6 tengely csatlakoztatasara szolgalé port
Parhuzamos bemeneti/kimeneti port Kiegészité parhuzamos bemeneti/kimeneti port csatlakoztatasara

(RIO) csatlakozoja szolgalé port

Halozati kabel csatlakoztatasara szolgald port
Halozati kapcsolat (LAN1) A Ko6zép-Eurdpaban jovahagyott verziéhoz hasznélja a berendezéssel
egyltt szallitott szlrét és ferritgyrtt.

Kiegészité stop bemenet (SKIP) Kiegészit6 robotledllitd

(0]
o
@ | Portvagy szallitészalag kdvetése (CNENC) | A szallitoszalag kdvetésére szolgalo jeladokabel csatlakozéja
®
(14}

Foldelécsavar (5 x) A foldelés csatlakozasa

2-4. tabl.: A CR2D robotvezérl hdtuljdnak elemei (2)
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Robotvezérlék

A rendszer attekintése

234

A CR1Q elemei

A CR1Q robotvezérlé a Q172DRCPU robot CPU-bél és a DUT mozgatasvezérl6bal all.

A robot proces-
szorara torténd
csatlakoztatdshoz

RO01760E

2-10. abra: A DU1 mozgatdsvezérlé hdtulja

Szam | Név

@ | Aszervohajtas kabelcsatlakozdja (CN1) | Robotaramellatas csatlakozéja
© | Ajeladokabel csatlakozoja (CN2) Robotvezérl6 kabelének csatlakozoja

A VESZSTOP gomb bemenete . .
(3] (EMGIN) A VESZSTOP gomb csatlakozdja

A VESZSTOP gomb &llapot-kimenete . o . )
(4] (EMGOUT) A VESZSTOP aktudlis allapotanak kimenete
(5] ?Hrng?fogo interfészkartya foglalata A s(ritett leveg6vel mikodé megfogé interfészkartyajanak foglalata.
O | Kiegészitd stop bemenet (SKIP) Kiegészit6 robotledllitd
@ |[OPTIA
©® |[CON3

A processzor csatlakozéja

@ |[DcCout
@® |[CNDISP

2-5. tabl.: ADU1 mozgatdsvezérl6 hdtuljdnak elemei
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A rendszer attekintése

Robotvezérldk

2.3.5

A CR2Q elemei

A CR2Q robotvezérlé a Q172DRCPU robot CPU-bél és a DU2 mozgatasvezérl6baol all.

RO01762F

2-11. abra: A DU2 mozgatdsvezérlé hdtulja

Szam | Név Funkcio

@ | Aszervohajtas kabelcsatlakozéja (CN1) | A robotaramellatas csatlakozdja

@ | Ajeladdkabel csatlakozoja (CN2) A robotvezérlé kabelének csatlakozéja
A VESZSTOP gomb bemenete . .

(3] (EMGIN) A VESZSTOP gomb csatlakozdja
A VESZSTOP gomb allapot-kimenete . s . )

(4] (EMGOUT) A VESZSTOP aktudlis dllapotanak kimenete
A megfogé interfészkartya foglalata A sUritett leveg6vel mikodé megfogé interfészkartyajanak foglalata.
(HND)

@ | Kiegészitd stop bemenet (SKIP) Kiegészit6 robotledllitd

@ |[OPTIA

O |[CON3

A processzor csatlakozéja

@ |[DcCouT

©® |CNDISP

2-6. tabl.: A DU2 mozgatdsvezérl6 hdtuljdnak elemei
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Robotvezérlék A rendszer attekintése

2.4 Robot CPU (csak az SQ sorozatnal)

Az SQ sorozat robotvezérl6i kiilsé CPU-val rendelkeznek, amely mar meglévé SQ rendszerekhez is
csatlakoztathato.

° " o
a=m - R o [fEn |°
=1 | T 0
0L oo oo ) o :
] - % o
miis o | s
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2-12. abra: Q172DRCPU robot CPU

Szam | Név Funkcio

@ | 7 szegmenses LED-kijelz6 | Allapot- és riasztés kijelzé

@ | sW1 forgbkapcsold Miikdtetés modjanak bedllitasa

© |sw2forgskapcsolé "0" llasba kell allitani.

@ | [RUN/STOP] valasztégomb | Nincs hasznélatban
VESZSTOP bemenet

0 |m? Ezzel a bemerTet'geI valamennyi sgervomotor egyszerre ledllithato.
EMI ON (stop): VESZSTOP enged,elyezve
EMI OFF (24 V DC csatlakozd): VESZSTOP letiltva

0O |\ @ A robotvezérlé csatlakozéja

Q@ |CN2 @ Kiegészit6 tengely (legfeljebb 8 tengely) csatlakozoja

O |z A rogzitékar oldja a csatlakozét az alaplapba torténd behelyezéskor.

O |Régzitsful @ A CPU alaplaphoz torténé rogzitésére szolgal.

@ |Rogzitécsavar (M3 x 13-as) csavar a CPU alaplaphoz torténé rogzitéséhez

@ | Rogzitsfil A CPU alaplaphoz torténd rogzitésére szolgal.

® | Azelem csatlakozéja @ A Q170DBATC elem csatlakozdja

® |I/FKUELZO A teaching box (R56TB) csatlakozdja

® |TUIF Csatlakozd egy RS422 robotvezérléshez torténé csatlakoztatdsdhoz

2-7. tabl.: Arobot CPU elemeinek dttekintése
@ Mindig gy6z6djon meg arrdl, hogy csatlakoztatta az EMI vezetéket, ellenkezd esetben engedé-
lyezve marad az EMERGENCY-OFF allapot. Az engedélyezett kabelhossz legfeljebb 30 méter.

Helyezze a kdbelt a kabelcsatornaba vagy rogzitse azt a CPU-hoz, igy biztositva a kapcsolatota CN1
és CN2 csatlakozokkal.

@

® A rogzitéfil csupan a telepités folyamatanak megkdnnyitésére szolgél. A CPU-t a régzitécsavarok
segitségével rogzitse az alaplaphoz.

@

Kiilsé elemet hasznaljon, ellenkez6 esetben ugyanis az SRAM-ban 1évé program, a paraméterek,
az alaphelyzet adatai stb. elvesznek.
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A rendszer attekintése

Robotvezérldk

2.5

2.5.1

Teaching box

R28TB
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2-13. abra: Az R28TB teaching box nézetei
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Robotvezérlék

A rendszer attekintése

Szam | Név Funkcio
VESZSTOP gomb reteszeléssel
A gomb megnyomasakor a robotkarok azonnal ledllnak. A szervohajtds azonnal
© | [EMGSTOP] gomb lekapcsol. A gomb az 6ramutato jarasaval megegyez6 irdnyban torténé elforgatds-
sal oldhato ki.
Engedélyezi a teaching boxon keresztiil torténd vezérlést.
° [ENABLE/DISABLE] ?ek?tp;césﬂée"lli.lr\gﬁBI’_ti';(t%ngedélyez) helyzetbe allitasaval a robotkar a teaching box
vélasztégomb gitsegeve lranyl o i 1k
Amig a teaching box engedélyezve van, a robotkart sem a robotvezérlé vezérlépa-
nelén, sem kiilsé eszkdz révén nem lehet iranyitani.
LiloA Az LCD-kijelzén 4, egyenként 16 karakteres sor lathato.
© | LCD-kijelzd A program vagy a robotkar allapota jelenik itt meg.
[TOOL] gomb A tool lizemmad kivalasztasara szolgal.
o [JOINT] gomb Az Un. joint Uzemmod kivalasztasara szolgal.
[XYZ] gomb Az XYZ tengelyen torténé mozgatasi vagy az azok kordli forgatasi izemmad kiva-
9 lasztasara szolgalé gomb.
© | [MENU]gomb Ezzel a gombbal lehet visszajutni a fémenibe.
Leallitja az éppen futd programot és a robotot
0O | sTOPIgomb Ez a funkcié megegyezik a robotvezérlé vezérlépanelén talalhaté [STOP] gomb
9 funkciojaval. Ez a funkcié az [ENABLE/DISABLE] véalasztégomb helyzetétél fiiggetle-
nill mindig elérhetd.
A mozgatas lizemmod parancsainak végrehajtasara szolgalé gomb, mely
a mozgatégombok @ és a harom allasu kapcsolé kisérdje
© | [STEP/MOVE] gomb A parancs lépései az [INP/EXE] gombbal egyditt hajthatok végre.
A szervohajtas bekapcsold gombja.
Az [INP/EXE] gombbal egyiitt a program kovetkez6 sordhoz Iéphet ezzel a gombbal.
+ gom or a program kovetkezd sora lathato a kijelzén szerkesztési modban. A sebesség
[+/FORWD)] b Ekk kovetkezd lathatd a kijelz6 kesztési modban. A sebessé
e gomb és a [STEP/MOVE] gomb egylittes megnyomasaval névelheté.
Az [INP/EXE] gombbal egyiitt a program el6z6 sorahoz Iéphet ezzel a gombbal.
[-/BACKWD] gomb Ekkor a program el6z6 sora lathato a kijelzén szerkesztési médban. A sebesség
e gomb és a [STEP/MOVE] gomb egylittes megnyomdsaval csokkenthetd.
[COND] gomb A program szerkesztésére szolgal.
Hibakoédot nyugtaz.
[ERROR RESET] gomb A [INP/EXE] gomb és e gomb egyiittes megnyomésaval a program alaphelyzetbe
allithato.
A mozaatas iizemmad A mozgatas Uzemmod iranyitdgombijai.
X alamennyi csuklé kuldn mozgathato joint izemmaodban. A robotkar az oordi-
® |12 onﬁba, val yi csukl kil gathatd joi sdban. A robotkar az XYZ koordi
[_Xg/](”)] J[;C/(Jﬁ)] natarendszer barmely tengelye koriil mozgathaté mozgatas Uzemmaodban. Adatok
bevitelénél pedig szdm vagy Iépés billenty(ikként hasznélhatok.
® |[ADD/TI1gomb Pozicidk beviteléhez vagy a kurzor felfelé torténé mozgatasahoz hasznalhato.
® |[RPLAIgomb A poziciok médositasahoz vagy a kurzor lefelé torténé mozgatasahoz hasznalhatd.
® |I[DEL/«]gomb A poziciok torléséhez vagy a kurzor balra torténé mozgatasahoz hasznalhato.
A [+C/(J6)] vagy [-C/(J6)] gombokkal térténd egyiittes megnyomasaval
az elsé megfogot mozgathatja,
A [+B/(J5)] vagy [-B/(J5)] gombokkal torténd egyiittes megnyomasaval
a masodik megfogdt mozgathatja,
A [+A/(J4)] vagy [-A/(J4)] gombokkal torténd egylittes megnyomésaval
® | [HAND/-]gomb a harmadik megfog6t mozgathatja.
A [+Z/(J3)] vagy [-Z/(J3)] gombokkal torténé egylittes megnyomasaval
a negyedik megfogdt mozgathatja.
Az [-X/(J1)] gombbal a megfogét beigazitja.
A kurzor jobbra térténé mozgatdsara is szolgal.
@® | [INP/EXE] Adatbevitelre vagy Iéptetésre szolgal.
® | [POS/CHAR] gomb Szamok és betlik kozott valthat at pl. a pozicié adatainak szerkesztésekor.
i) Harom allasu engedélyezd | A hdrom allasu engedélyezd kapcsoldt nyomva kell tartani a teaching box bekap-
kapcsold csolt dllapota mellett.
@ | Kontraszt beéllitasa Az LCD-kijelz6 fényereje allithatd be ezzel a gombbal.

2-8. tabl.: Az R28TB teaching box-vezérlk dttekintése
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A rendszer attekintése

Robotvezérldk

2.5.2

R32TB

® 660000000

Tomeg: 0,9 kg

R001440E

2-14. abra: Az R32TB teaching box nézetei

Szam

Név

Funkcio

[EMG.STOP] gomb

VESZSTOP gomb reteszeléssel.

A gomb megnyomasakor a robotkarok azonnal ledlinak. A szervohajtas azonnal
lekapcsol. A gomb az 6ramutaté jarasaval megegyez6 irdnyban torténd elforga-
tassal oldhato ki.

]

[ENABLE/DISABLE]
valasztégomb

Engedélyezi a teaching boxon keresztil torténd vezérlést.

A kapcsol6 "ENABLE" (engedélyez) helyzetbe éllitasaval a robotkar a teaching box
segitségével iranyithato.

Amig a teaching box engedélyezve van, a robotkart sem a robotvezérl6 vezérl6-
panelén, sem kiils6 eszkoz révén nem lehet iranyitani.

Haromallasu engedélyezd

A haromallasu engedélyezd kapcsolot nyomva kell tartani a teaching box bekap-

3] kapcsold csolt dllapota mellett.

O | LCD-kijelzé Az LCD-kijelzén a program vagy a robotkar éllapota jelenik meg.

@ | Allapotkijelzé A LED a robot vagy a teaching box éllapotat jeleniti meg.

O | [F1],[F2], [F3], [F4] gombok A kijelz6n megjelené funkcidk elinditasara szolgalnak.

@ | [FUNCTION] gomb A megjelenitett funkciok be/kikapcsoldsara szolgal.
Leéllitja az éppen futd programot és a robotot.

© | [STOP gomb Ez a funkcié megegyezik a robotvezérlé vezérlépanelén talalhaté [STOP] gomb

9 funkcidjaval. Ez a funkcié az [ENABLE/DISABLE] valasztégomb helyzetétél fligget-

lenll mindig elérhet6.
A mozgas sebességének modositasara szolgal.

© | [OVRD T1, [OVRD ] gomb A mozgas sebességének noveléséhez nyomja meg az [OVRD T], csokkentéséhez
az [OVRD {] gombot.

A mozaatas iizemmad A mozgatas Uzemmod irdnyitdgombijai.
o |12 gon%bja' Valamennyi csuklé kilén mozgathat6 joint Gizemmaddban. A robotkar az XYZ

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

koordinatarendszer barmely tengelye koriil mozgathaté mozgatds izemmaddban.
Adatok bevitelénél pedig szam vagy Iépés billentylkként hasznélhatok.

2-9. tabl.: Az R32TB teaching box-vezérlék dttekintése (1)
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Robotvezérlék

A rendszer attekintése

Szam | Név Funkcio
@ | [SERVO] gomb A szervohajtas bekapcsoldsahoz nyomja meg a [SERVO] gombot, mikdzben kdzépsé
9 allasban tartja a harom allasu engedélyez6 kapcsolot.
® | [MONITOR] gomb Atvalt monitor izemmédra, és megjeleniti a monitor meniit.
® |[JOG]gomb Atvalt a mozgatas lizemmaddra, és megjeleniti a mozgatas meniit.
@ | [HAND] gomb Atvalt a kézi izemmodra, és megjeleniti a kézi izemmadd meniit.
Behivja a szerkesztés menut, atvalt a szamok és a bet(ik kézott pl. a pozicid
® | [CHARACTER] gomb adatainak szerkesztésekor.
Hibakédot nyugtaz.
® | [RESET]gomb Az [EXE] gomb és e gomb egytittes megnyomasaval a program alaphelyzetbe
allithatd.
® |11, <], [-] gomb A megfelel6 iranyba mozgatja a kurzort.
® | [CLEARIgomb Torli a kurzorral kiemelt karaktert.
® |[EXElgomb Adatbevitelre vagy a robot kézi izemmddba torténd atkapcsolasara szolgal.
@ |Adatgomb Felilirja a kurzorral kiemelt karaktert.

2-9. tabl.: AzR32TB teaching box-vezérl6k dttekintése (2)
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A rendszer attekintése

Robotvezérldk

2.5.3

R46TB és R56TB

(o]

® ® © 80 0 ©

Tomeg: 1,25 kg

R001513E

2-15. dabra: Az R46TB és R56TB teaching boxok nézetei

Szam | Név Funkcio
A vezérleszkoz ezzel a gombbal kapcsolhat6 be. Ha a TEACH gomb be van nyomva,
a fehér LED vilagit.
A vezérl6eszkdz révén torténd vezérlés engedélyezése.
A vezérl6eszkdz hasznalatdhoz tartsa nyomva a gombot mindaddig, amig nem
@ | [TEACH] nyomégomb kapcs,olﬂ ENABLE herze:cb?. Am}g;a vezerlloeszkoz"hafznaIa"ta e,ngedelyegye van,
a vezérl6 sem a robotvezérlé vezérlépanelén, sem killsé eszkdz révén nem iranyithato.
A kijelz6t6l és a sebesség adataitdl fliggden a vezérlés engedélyezését még abban
az esetben is be/kikapcsolhatja, ha a robotvezérlé zarolva van. Nyomja meg még
egyszer a gombot — ekkor kapcsol "DISABLE" helyzetbe - elmentheti az aktualis
programot és kiléphet a szerkesztésbdl a vezérléeszkozzel.
© | Nyomo- és forgatdbgomb A nyomo- és forgatdgombbal a vezérléeszkodz képernydmenti kozott [épkedhet.
A VESZSTOP reteszelésére szolgalé gomb.
Ennek a gombnak a megnyomasaval a vezérlés médjatdl fliggetlendl a robot
© | [E-STOP]gomb !
azonnal ledll.
A gombot jobbra forgatassal oldhatja ki.
o Stylus ceruza Az érintéképerny6 ezzel a ceruzaval miikddtethetd. A ceruza az eszkdzben taldlhato,
(az eszkdzbe helyezve) és hasznalat utan ott tarolandé.
POWER LED Az dramforras csatlakoztatasakor és bekapcsolasakor vildgit a POWER LED.
(5) TB ENABLE LED A z6ld szin TB ENABLE LED akkor vilagit, ha az érintéképernyé engedélyezése meg-
tortént a TEACH gombbal @.
Védéburkolat hatso Ll
(6) USB-csatlakozoval USB memoriakartyak részére
. « Erintésre reagalo 6,5 colos hattérvilagitasa TFT monitor 640 x 480 pixeles felbontas-
Képernyd o i P U . . .
Q@ | ... . L sal; az érintéképernyd ujjakkal vagy még inkabb a termékkel egyiitt szallitott ceru-
érintéképernyé funkciéval . -
zéval @ kezelhetd.
© |[[STOP]gomb A robot azonnali ledllitasara szolgél. A szervo nem kapcsol ki.

2-10. tabl.: Az R46TB és R56TB teaching boxok vezérlGinek dttekintése (1)
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Robotvezérlék

A rendszer attekintése

Szam | Név Funkcio

© | (SERVO] gomb meamyoméshial meuinak e A 6 LED a srervok bekapsoldsakor visgr.

@® | [RESET]gomb Hiba esetén a RESET gomb megnyomasaval alaphelyzetbe &ll a rendszer.

@ [mongomy 108 temmistan ks ot ot gt Gl v

® | [HOME] gomb Ebben az esetben nem hasznalhaté.

® | [OVRD] gomb A T és | nyilak h_asznéla:téval néveflheté vagy csokkenthet6é a mozgatas sebessége
és az automata lizemmod sebessége.

® |[HAND]gomb Ezzel a gombbal hivhato be a "HAND" képernyémend.

® |[JOG]gomb Ezzel a gombbal hivhaté be a "JOG" képernyémenii.

® |[+/-1gomb Eze!(nek a”gomb?'knak a hasznalataval Iépkedhet a beviteli mezékben, valamint
a képerny6 mentiben.

@ | (EXE] gomb fA rolbot.enn’elf a gombnak a parancsara hajtja végre a bevitt parancsokat pl. a meg-
0g06 beigazitasakor.

® |[MENUlgomb Ezzel a gombbal hivhaté be a start mend.

® | [RETURN] gomb Ennek a gombnak a hasznalataval az el6z6 meniire l1éphet vissza.

@ |11 [>] gomb iAél[;iss;r;)?menﬂkben és a beviteli mezékben ezeknek a nyilaknak a hasznalataval

® [OK] gomb 5r;)neili(tz|?;gfg\seknaahgzgﬂ(I:Sltlglstg'\lizlt.fogadtathatja el az aktudlis menuben vagy
Ennek a gombnak a hasznalataval utasithatja el az aktualis meniiben vagy a beviteli

@ | [CANCEL] gomb mezG6ben a bedllitasokat.

® | Tobbfogasd fogantyd A tobbfogésu fogantyu biztos és kényelmes fogast biztosit a vezérl6eszkozon -

jobb- és balkezesek is egyarant hasznalhatjak.

Haromallasu engedélyezd

kapcsolé

Haromallasu engedélyezd kapcsold megvédi a kezel6t a veszélyektél. A kezelSter-
minalrdl bevitt parancsok csak akkor keriilnek elfogadasra és végrehajtasra, ha a
jovahagyo kapcsold kdzépallasban talalhaté. A gomb benyomasakor kis ellenallas
érezhetd. A kapcsol6 ezutan tovabbi erdkifejtés nélkil tarthaté jovahagyo éllasban.
A jovahagyo kapcsold harmadik fokozata — mas néven panikhelyzet — gondoskodik
arrol, hogy vészhelyzetben valamennyi engedélyezés funkcié megsziinjon.

2-10. tabl.: Az R46TB és R56TB teaching boxok vezérlGinek dttekintése (2)
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Telepités

A robotrendszer kicsomagoldsa

3

Telepités

Ez a fejezet a robotrendszer megfeleld hasznélatahoz sziikséges elékésziileteket mutatja be a kicso-
magolastol egészen a telepitésig.

3.1 A robotrendszer kicsomagolasa

FIGYELEM:
@ A robotot kizdrdlag stabil és egyenes feliileten csomagolja ki. Ellenkezé esetben a robot
eldélhet és megsériilhet.

3.1.1 A csuklokaros robot kicsomagolasa
RV-2SD és RV-25Q
A robotkar egy dobozban taldlhaté. A kdvetkez6 dbra |épésrél |épésre bemutatja a robotkar kicso-
magolasat.
(D Fektesse oldalra a robotkar kartondobozat a padlén az @ abra szerint.
(@ Hasznaljon kést vagy egyéb éles eszkozt a csomagoldson taldlhaté rogzité pantok eltavolitasara.
(® Hugzza ki a bels6é csomagolast vizszintes iranyban a kartondobozbdl a @ dbranak megfeleléen.
@ Allitsa fel a robotkart a belsé csomagolassal egyiitt a @ abra.
(® Hajtsakiabels6é csomagolasta @ abranak megfelel6en, majd tavolitsa el arobotota csomagolasrol.
(® Vigye a robotot a telepités helyére a kbvetkez szakaszban leirtaknak megfelelen: 3.2.

MEGJEGYZES I Az esetleges késébbi szallitds céljabdl 6rizze meg a csomagolast és a rogzitélemezeket.

R6gzit6 pant Belsé
csomagolas

RO01763E

3-1. abra: Az RV-25D és RV-25Q csuklékaros robotok kicsomagoldsa
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A robotrendszer kicsomagolasa

Telepités

MEGJEGYZES

RV-3SD/SDJ, RV-6SD/6SDL, RV-35Q/35QJ és RV-65Q/6SQL

A robotkar egy dobozban taldlhato. A kdvetkezé dbra 1épésrél 1épésre bemutatja a robotkar kicso-

magolasat.

(@ Hasznaljon kést vagy egyéb éles eszkdzt a csomagolason talalhaté rogzité pantok eltavolitaséra
az @ abranak megfeleléen.

(@ Két kézzel tavolitsa el a csomagolas felsé részét a @ abranak megfelelen.

(® Tavolitsa el a négy csavart, melyek a robotot a raklapra rogzitik.

@ Vigye a robotot a telepités helyére a kdvetkez6 szakaszban leirtaknak megfelel6en: 3.2.

I Az esetleges késdbbi szallitas céljabdl 6rizze meg a csomagolast és a rogzitélemezeket.

Rogzitd pant

Fogantyu
(mindkét oldalon)

T

Robotkar

R001296C

3-2. abra: Az RV-35D/SDJ, RV-6SD/65DL, RV-35Q/35QJ és RV-65Q/65QL csuklékaros robotok

kicsomagoldsa
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Telepités

A robotrendszer kicsomagoldsa

MEGJEGYZES

RV-12SD/SDL és RV-125Q/12SQL

A robotkar egy fa keretben taldlhaté. A kdvetkezé dbra |épésrél Iépésre bemutatja a robotkar kicso-
magolasat.

(@ Helyezze a fa keretet egyenes feliletre.

(@ A kinyitashoz tavolitsa el a fa kereten talalhatd szogeket.

(® Tavolitsa el a fa keretet és a csomagoldanyagot.

@ Tavolitsa el a négy csavart, melyek a robotot a fa keretre rogzitik.

(® Vigye a robotot a telepités helyére a kdvetkez szakaszban leirtaknak megfelelGen: 3.2.

I Az esetleges késObbi szallitas céljabdl 6rizze meg a csomagolast és a rogzitélemezeket.

Fa keret

Robotkar

R0O01458E

3-3. abra: AzRV-12SD/SDL és RV-125Q/125QL csukldkaros robotok kicsomagoldsa
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A robotrendszer kicsomagolasa Telepités

3.1.2

MEGJEGYZES

A SCARA robot kicsomagolasa

A robotkar egy fa kerethez van rogzitve egy dobozba csomagolva. A kdvetkezd dbra lépésrél |épésre
bemutatja a robotkar kicsomagolasat.

(@ Helyezze a dobozt egyenes feliiletre.

(@ Hasznéljon kést vagy egyéb éles eszkdzt a csomagolason talalhaté rogzité pantok eltavolitasara
az @ abranak megfeleléen.

(® Tavolitsa el a csomagolés A részét a @ dbranak megfeleléen.
@ Tavolitsa el a négy csavart, melyek a robotot a fa keretre rogzitik (Iasd: @).

(® Vigye a robotot a telepités helyére a kdvetkez6 szakaszban leirtaknak megfelel6en: 3.2.

I Az esetleges késObbi szallitas céljabdl 6rizze meg a csomagolast és a rogzitélemezeket.

Emelje fel

Arész

Rogzitd pant

B rogzitélemez

A régzitélemez . .
9 B tdmasztélemez

R001368E

3-4. abra: A SCARA robot kicscomagoldsa
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Telepités

A robotkar szallitasa

3.2

A robotkar szallitasa

3.2.1 RV-2SD és RV-25Q
FIGYELEM:
A @ Arobotot mindig az dbrdn megjelolt @ és @ pontndl kell megfogni. Soha ne a burkolatdndl
fogva szdllitsa a robotot, mivel ez kdrosoddst okozhat.
MEGJEGYZES

Az esetleges késbébbi szallitas céljabol 6rizze meg a szallitashoz sziikséges rogzitélemezeket és azok
rogzitécsavarjait.

@ A robotkart mindig a torzs @ pontjanal és a konyok @ pontjanal fogva emelje meg. Soha ne az
oldalanal vagy a burkolatéanal fogja meg a robotot, mivel ezek kilazulhatnak, és kérosithatjak
a robotkart.

R6gzits- Akar eleje
lemez \

Koényok
A 1= CAUTION
VORSICHT

) A

Rogzit6- \
lemez \ﬁ

ORy b OERE. BOUER@FET
HhH, ATRATBIIg2 T Ty,
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

stlitzen Sie ihn mit dem Korper ab.

BU244D562H01
.

J

RO01764F

3-5. abra: Az RV-25D vagy RV-25Q vagy robotkar szdllitdsa

(@ Szallitaskor a kijelolt pontokon és soha ne az oldalanal vagy a tengelyeknél fogja meg a robotot,
ellenkezd esetben karosodhat a berendezés.

(® Nagyobb tavolsagra kézikocsival széllitsa a robotot. A szallitasra kijel6lt pontoknal csak rovid ideig
tartsa a robotot.

@ Biztositsa, hogy szallitas kbzben ne érjék ttések (litkozések) a robotkart.

A

FIGYELEM:
Arogzitélemezeket csak a robotkar telepitése utdn tdvolitsa el.

SD-/SQ sorozat



A robotkar széllitasa Telepités

3.2.2 RV-3SD/3SDJ és RV-35Q/3SQJ

FIGYELEM:
@ Arobotkar szdllitdasdt mindig két ember végezze. Ne tdvolitsa el a rogzitélemezeket a szdl-
litds elétt.

@ Arobotot mindig az dbrdn megjelolt @ és @ pontndl kell megfogni. Soha ne a burkolatdndl
fogva szdllitsa a robotot, mivel ez kdrosoddst okozhat.

MEGJEGYZES Az esetleges kés6bbi széllitas céljabol érizze meg a széllitashoz sziikséges régzitélemezeket

és azok rogzitdcsavarjait.

@ Mindig két személynek kell széllitani a robotot. Szallitds kozben az alapon taldlhat6 @ és a kar
felsé részén talalhaté @ pontokon fogja meg a robotot. Soha ne az oldalanal vagy a burkolatanal
fogja meg a robotot, mivel ezek kilazulhatnak, és karosithatjak a robotkart.

A & CAUTION
VORSICHT

-
w

k4

Ofy FOENER. BOEBOL S
ZATEHIG2TLET L,

o The robot must always be
transported by two workers.

=
S Felsé kar

Bei ginem Transpaort sollte
der Robot n 2
Personen an denin der
Abbildung gezeigten Stellen

angehoben werden.
- BUZZ4DBZ4HON

\

El6Inézet Oldalnézet

R001297E

3-6. abra: Az RV-35DJvagy RV-35QJ 5 tengelyes robotkar szdllitdsa
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A robotkar szallitasa

A & CAUTION
VORSICHT

v

w
JJJ
Xy FOERIE, BOEROLSIC
2ATHIBITLESL,

Felsé kar

The robot must always be
transported by two workers.

Bei ginem Transpaort sollte
der Roboter von 2
Personen an den in der
Abbildung gezeigten Stellen

angehoben werden,
BUZZADBZAHOT

\

El6Inézet Oldalnézet

R001298E

3-7. abra: Az RV-3SD vagy RV-35Q 6 tengelyes robotkar szdllitdsa
(@ Szallitaskor a kijelolt pontokon és soha ne az oldalanal vagy a tengelyeknél fogja meg a robotot,
ellenkezé esetben kdrosodhat a berendezés.

(® Nagyobb tavolsagra kézikocsival szallitsa a robotot. A szallitasra kijel6lt pontoknal csak révid ideig
tartsa a robotot.

@ Biztositsa, hogy szallitas kozben ne érjék titések (litkozések) a robotkart.

FIGYELEM:
Arogzitélemezeket csak a robotkar telepitése utdn tdvolitsa el.

SD-/SQ sorozat



A robotkar széllitasa Telepités

3.23

RV-6SD/6SDL, RV-65Q/6SQL, RV-12SD/12SDL és RV-125Q/12SQL

FIGYELEM:
@ Arobotkarszdllitdsdhoz mindig haszndljon darut. Ne tdvolitsa el a régzitélemezt szdllitds elé6tt.

@ A rogzitélemez csavarjait és a daruzdshoz sziikséges adapterlemezt szdllitds utdn el kell
tdvolitani.

MEGJEGYZES

Az esetleges késébbi szallitas céljabdl érizze meg a széllitdshoz sziikséges rogzitélemezt, a daru-
zashoz sziikséges adapterlemezt és azok rogzitécsavarjait.

FIGYELEM:
A hibdk elkeriilése érdekében a daru hevederjeit a 3-8 dbrdnak megfeleléen fiizze be.

MEGJEGYZES

() Rogzitse a daruzashoz sziikséges adapterlemezt a robot vallahoz. Enhez hasznalja a csomagban
talalhatd belsd kulcsnyildsu csavarokat. A rogzitéshez haszndlja a robotkar elejéhez legkozelebb
Iévé két furatot.

A daruzéashoz sziikséges adapterlemezt mar a gyarban felszerelik. Az ) |épés éppen ezért sziik-
ségtelen a robotkar elsé alkalommal térténd szallitasakor.

(@ Rogzitse a daruhorgot a daruzashoz sziikséges adapterlemez emelészemeibe. Ha ez megtértént,
a robot széllithato.

(® Szallitas utan tavolitsa el a szallitolemezeket.
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Telepités A robotkar szallitasa

1300

\ Rogzitélemez Heveder

3 Emelészemek

g

T Adapterlemez q| |
daruzashoz “
Rogzitélemez ——»|

Belsé kulcsnyildsu csavar

R001137E

3-8. abra: A daruzdshoz sziikséges adapterlemez felszerelése
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A robotkar széllitasa Telepités

3.24

RH-6SDH/6SQH

FIGYELEM:
@ Ne tdvolitsa el a régzitélemezeket a szdllitds elé6tt.
@ Arobotkar szdllitdsdt mindig két ember végezze.

@ Arobotot mindig az dbrdn megjelolt @ és @ pontndl kell megfogni. Soha ne a burkolatdndl
fogva szdllitsa a robotot, mivel ez kdrosoddst okozhat.

@ Mindig két személynek kell szallitani a robotot. Széllitdskor mindig az alapnal talalhat6 @, vala-
mint a karon [évé @ pontnal és az A rogzitélemeznél fogja meg a robotot (lasd: 3-9). Soha ne az

oldalanal vagy a burkolatdnal fogja meg a robotot, mivel ezek kilazulhatnak, és kérosithatjak
a robotkart.

S
| ©
y & e

Mindig
kétszemélynekkell
szallitani a robotot!

Tamasztélemez

R001369E

3-9. abra: A robotkaron taldlhaté megfogdsi pontok

(@ Soha ne fogja meg az oldalanal vagy a tengelyeknél a robotot anélkiil, hogy a szallitasra kijelolt
pontokndl ne fogna meg, ellenkezd esetben karosodhat a berendezés.

(® Nagyobb tavolsagra kézikocsival szallitsa a robotot. A szallitasra kijel6lt pontoknal csak révid ideig
tartsa a robotot.

@ Ovja a burkolatot a sériilésektsl.
(® Biztositsa, hogy szallitas kozben ne érjék titések (litkozések) a robotkart.

(©® Arogzitélemezeket csak a robotkar telepitése utan tavolitsa el.
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Telepités A robotkar szallitasa
3.2.5 RH-12SDH/20SDH és RH-12SQH/20SQH
FIGYELEM:
@ A hibdk elkeriilése érdekében a daru hevederjeit a 3-10 dbrdnak megfeleléen fiizze be.
® Mindig négy hevedert haszndljon a robot daruval térténé szdllitdsakor.
MEGJEGYZES Az esetleges késGbbi szallitas céljabdl 6rizze meg tartdlemezeket és rogzitébilincseket, valamint

a rogzitélemezeket és azok régzitécsavarjait.

() Rogzitse a daruhorgot a négy felfiiggesztéshez. Ellendrizze, hogy a horgok biztosan régziiltek-e
az emelészemekhez.

(@ Ha ez megtortént, a robot széllithaté. Szallités kozben a hevederek és a robotkar vagy a robotkar
burkolata ne surlédjon. A surlédéasnak kitett részeket ruhakkal vagy hasonlé anyagokkal védje.

(® A hevedert csak a robot telepitése utan oldja ki, és ekkor tavolitsa el a régzitélemezeket, felfiig-
gesztéseket és tartdlemezeket is.

Heveder

Horog

Szivacsos utkozteté

s

Rogzitélemez

Felfiggesztés

Tamasztélemez

R001370E

3-10. abra: A felfiiggesztés felszerelése

FIGYELEM:

Mindig vegye figyelembe a fenti Iépéseket a robot késébbi szdllitdsakor is — pl. ha mdshol
telepiti le a robotot. Ha a robot szdllitdsdt a régzit6- és tdmasztélemezek nélkiil végzi, vagy
széthajtogatott helyzetben szdllitja, veszélyes helyzetek léphetnek fel - szdllitds kézben elto-
lédhat a sulypont.
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A robotkar felallitasa

Telepités

3.3

3.3.1

A robotkar felallitasa

A csuklokaros robot felallitasa

Az alabbi tablazat bemutatja, hogyan kell feldllitani és rogziteni a csuklékaros robotot.

(@ A robotkar alapja sikra van munkalva.
Ha az alapzat tul egyenetlen, a robotkar esetleg nem megfeleléen miikodik.
Rogzitse a robotkart az alap négy kiilsé sarkan talalhaté rogzitéfuratokba csavart belsé kulcsnyi-

lasu csavarokkal.
@ Allitsa be vizszintesen a robotkart.

®) Atelepitésifelllet atlagos feliileti érdessége Ra = 6,3 um legyen. Ha a felllet tul durva, az a robotkar

@ A beadllitott pozicidk eltérésének elkeriilése érdekében a robothoz csatlakoztatott periféridkat,
valamint magdat a robotkart k6zos szerel6lapra kell telepiteni.

(® Atelepités helyét ugy kell kialakitani, hogy az ne mozdulhasson el még a robot altal keltett rezgések
kovetkeztében sem.

® A rogzit6lemezeket csak a robotkar felallitasa utan tavolitsa el.

@ Ha a robotot a mennyezetre szereli fel, a MEGDIR paramétert médositani kell. A paraméterrl
részletes informacidkat a robotvezérlé kezelési és programozasi utasitasai kozott talal.

Ha nagy sebességgel mikodteti a robotot, az alapot nagyfoku terhelés éri. Biztositsa, hogy az alap
ellendll a nagy eréknek és nyomatéknak is, lasd: 3-2. tabl.

Robotkar Konstrukcié Alulnézetbol
4-J9 régzitdfurat
0" —
%ﬁ 82
o
= 35
RégzitScsavarok (4) % © (29
M8 x 35 belsé <@ §]67.567.5
kulesnyilasu csavar A telepités feléli oldal LJ\ (40)
RV-25D, l | .
of T T
RV-25Q o Arobotkar ©| | | a - s
Régzitégylri — ¢ elilséoldala ol © - - e
Alétét —w& Blg s Z
B =iy )
(160)
RO01765E RO01766E
F, 4-09 rogzitéfurat
‘ ~ l
Régzitbcsavarok (4) o B “\\\?
M8 x 35 belsé 8 ‘% —
kulesnyilasu csavar A robotkar _(‘ o
elulsé oldala /
RV-3SD/35DJ, § /P
< b N A4
RV-35Q/35QJ | o[ ——1 +
R°gz"t°§‘|’$’tr§ — A telepités fel6li oldal E
@._9 205
L0 15 | 13
< &
RO01441E RO01442E

3-1. tabl.: A robotkar feldllitdsa (1)
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A robotkar felallitasa

Robotkar Konstrukcio Alulnézetbol

4-J9 rogzitofurat

A robotkar
R60Zit6 K@) elilséoldala | =/ g
RV-65D/6SDL, Ogzitbesavarok (4) E ; i
RV-65Q/6SQL kulcsnyilast csavar I L

PP A telepités fel6li oldal
ROgzitégylri — ey
Alatét — g d

Atelepités
fel6li oldal

115 140

R001444E

4-J14 rogzitsfurat

—Yy &
Régzitécsavarok (4) — |A|r9b?<tjk?r <l &
RV-125D/12SDL, M12 x 45 belsd cHsboldda 8 )&
RV-125Q/125QL kulcsnyilast csavar | T
o A telepités feldli oldal 100 T
Rogzitégylri — g 125
Alatét g d 43 .
E‘E 1 150
L0
<&
RO01445E RO01446F
3-1. tabl.: Arobotkar feldllitdsa (2)
Terhelés RV-2SD, RV-3SD/3SDJ, RV-6SD/6SDL, RV-12SD/12SDL,
RV-2SQ RV-35Q/35SQJ RV-65Q/6SQL RV-125Q/125QL
Billentényomaték M; [Nm] 240 410 892 1530
Csavarényomaték My [Nm] 150 400 892 1530
Vizszintes
transzlacios erék Fyy [N] 700 1000 800 1300
Flggdleges
transzlacios erék Fyy [N] 820 1200 1400 2300

3-2. tabl.: Arobot alapjdra haté reakciderék

FIGYELEM:

A robot telepitésekor ellenédrizze, hogy elegendé hely marad-e a robotkar hdtuljdndl a kdbel-
csatlakozonak, valamint a tartalék elemnek.
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A robotkar felallitasa Telepités

3.3.2

A SCARA robot felallitasa

Az alabbi tdblazat bemutatja, hogyan kell feldllitani és rogziteni a SCARA robotot.

(@ A robotkar alapja sikra van munkalva.
Ha az alapzat tul egyenetlen, a robotkar esetleg nem megfelel6en mikodik.
Rogzitse a robotkart az alap négy kiilsé sarkan taladlhaté rogzitéfuratokba csavart belsé kulcsnyi-

Idsu csavarokkal.
@ Allitsa be vizszintesen a robotkart.

® Atelepitésifelllet atlagos feliileti érdessége Ra = 6,3 um legyen. Ha a felllet tul durva, az a robotkar

@ A beallitott pozicidk eltérésének elkerllése érdekében a robothoz csatlakoztatott periféridkat,
valamint magat a robotkart kbzos szerel6lapra kell telepiteni.

(B Atelepités helyét ugy kell kialakitani, hogy azne mozdulhasson el még a robot altal keltett rezgések
kovetkeztében sem.

(® Arogzitblemezeket, a felfliggesztéseket, valamint a tamasztolemezeket csak a robotkar felallitasa
utan tavolitsa el.

@ Hanagy sebességgel miikddteti a robotot, az alapot nagyfoku terhelés éri. Biztositsa, hogy az alap
ellendll a nagy eréknek és nyomatéknak is, lasd: 3-4. tabl.

Robotkar Konstrukcié Alulnézetbol
92
“ fy 180
RégzitScsavarok (4) _‘Cj - Atelepités feldli oldal 10
M8,>’<4’O belsé e (standard) ‘
kulcsnyildsa csavar 14| |
| —
RH-6SDH, l i L 1
RH-6SQH e = B R R
Rogzitégyliri — ey I :
Alatét ——o =

N — %) .
200
4-@9 rogzitéfurat J Karbantartashoz

szlikséges hely

R001447E R001448E

Rogzitécsavarok (4) S — Atelepités felsli oldal o
M12 x 45 belsé e (standard)
kulcsnyilasa csavar |
= L %

=

T 240 |
4-J16 rogzitéfurat Karbantartdshoz

sziikséges hely

RH-12SDH/20SDH,
RH-125QH/20SQH

ROgzitégyliri —pwep
Alatét —o

200
N
\

R001447E R001449E

3-3. tabl.: A robotkar feldllitdsa
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Telepités A robotkar felallitasa

a RH-6SDH, RH-12SDH/20SDH,
[l RH-6SQH RH-125QH/205QH
Billentényomaték M| [Nm] 380 1310
Csavarényomaték My [Nm] 410 1440
Vizszintes
transzlacios erék Fyy [N] 920 1900
Flggdleges
transzlacios erék Fyy [N] >70 1280

3-4. tabl.: Arobot alapjdra haté reakciderék

FIGYELEM:
A A robot telepitésekor ellenérizze, hogy elegendé hely marad-e a robotkar hdtuljdndl a kdbel-
csatlakozonak, valamint a tartalék elemnek.
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A robotvezérl6 kezelése Telepités

3.4 A robotvezérlo kezelése

Ez a szakasz a robotvezérl6 feldllitasat és kezelését mutatja be.

3.4.1 A CR1D robotvezérl6 és a DU1 mozgatasvezérlo szallitasa

FIGYELEM:
A robotvezérlé és a mozgatdsvezérlé szdllitdsdt az aldbbi dbra szerint kell végezni. Az eliilsé és
a hdtso részénél fogva emelje fel a berendezéseket. Soha ne fogja meg a robotvezérl6t vagy

a mozgatdsvezérl6t a kapcsolojukndl vagy a csatlakozéjuknadl.

RO01767F

3-11. abra: A CR1D robotvezérlé és a DUT mozgatdsvezérlé szdllitdsa

3.4.2 A CR2D robotvezérl6 és a DU2 mozgatasvezérlo szallitasa

FIGYELEM:
Arobotvezérlé és amozgatdsvezérl6 szdllitdsdt két személynek kell végeznie. Az eliils6 és a hdtso
részénél fogva emelje fel a berendezéseket. Soha ne fogja meg a robotvezérl6t vagy a mozgatds-

vezérlét a kapcsoléjukndl vagy a csatlakozéjuknadil.

R0O01450E

3-12. dbra: A CR2D robotvezérlé és a DU2 mozgatdsvezérlé szdllitdsa
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A robotvezérl6 kezelése

343

A CR1D robotvezérl6 és a DU1 mozgatasvezérlo felallitasa

A CR1D robotvezérlé és a DU1T mozgatasvezérlé felallitdsat az aldbbi dbra mutatja be. Vegye figye-
lembe az alabbiakat:

@® Mind a robotvezérld, mind a mozgatasvezérlé vizszintesen és fliggdlegesen is feldllithato. Jelen
kézikonyv csak a vizszintesen torténé feldllitdst mutatja be. A robotvezérlé vagy a mozgatasve-
zérl6 fliggblegesen torténd feldllitashoz sziikséges informacidkért forduljon a MITSUBISHI-képvi-
selethez.

® Nefedje el arobotvezérlé és a mozgatasvezérls aljan talalhato szell6zényildsokat. Ehhez helyezze
a berendezést mlianyag labakra vagy ha beépiti, hasznaljon tavtartokat.

@ Biztositson a bal oldalon legaldbb 50 mm, a jobb oldalon legaldbb 20 mm, hatul pedig legalabb
170 mm szabad helyet.

@® Amennyiben a robotvezérl6t vagy a mozgatasvezérldt vezérlészekrénybe szereli, végezzen mé-
réseket, hogy a kdrnyezeti hémérséklet ne lépje tul a maximalis értéket (40 °C).

=50 mm 220 mm

/ F
@A
——
ENEMO —
o| MEOMND
MACMm
° o \NLAZIL

= >

Ventilator
.?

1 1 /
7

2170 mm

RO01768E

3-13. dbra: A CR1D robotvezérlé és a DUT mozgatdsvezérlé feldllitdsa

SD-/SQ sorozat



A robotvezérl6 kezelése Telepités

344 A CR2D robotvezérl6 és a DU2 mozgatasvezérlo felallitasa

A CR2D robotvezérlé és a DU2 mozgatasvezérld feldllitadsat az alabbi dbra mutatja be. Vegye figye-
lembe az alabbiakat:

@® Mind a robotvezérld, mind a mozgatasvezérlé vizszintesen és fliggdlegesen is feldllithato. Jelen
kézikonyv csak a vizszintesen torténé feldllitdst mutatja be. A robotvezérlé vagy a mozgatasve-
zérl6 fliggblegesen torténd feldllitdshoz szlikséges informacidkért forduljon a MITSUBISHI-képvi-
selethez.

® Nefedjeelarobotvezérl6 ésamozgatasvezérl6 aljan talédlhaté szell6z6nyilasokat. Gy6z6djon meg
arrél, hogy a berendezés alatt legaldbb 7 mm szabad hely marad. Ehhez helyezze a berendezést
mdanyag ldbakra vagy ha beépiti, hasznéljon tavtartékat.

® Gy6z6djon meg arrdl, hogy oldalsé irdnyban legaldbb 145 mm, hatul pedig legaldbb 250 mm
szabad hely van.

@® Amennyiben a robotvezérlét vagy a mozgatasvezérl6t vezérlészekrénybe szereli, végezzen mé-
réseket, hogy a kdrnyezeti hdmérséklet ne lépje tul a maximalis értéket (40 °C).

> 145 mm

e — =250 mm

>7 mm

Z

R001052E

3-14. dbra: A CR2D robotvezérlé és a DU2 mozgatdsvezérlé feldllitdsa
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Telepités A CPU Q172DRCPU robot telepitése

3.5 A CPU Q172DRCPU robot telepitése

Megjegyzések a telepitéssel kapcsolatban

@ Azalaplapot mindig vizszintesen helyezze el, mert csak igy biztosithaté a megfelelé szell6zés.

R001054E

3-15. abra: Az alaplap megfelels beszerelése

@ Ne szerelje be az egységet fektetve vagy fliggélegesen, mivel ugy nem biztosithaté a megfelel
szell6zés.

Az alaplapot ne szerelje be fligg6legesen, fektetve, vagy fejjel lefelé.

R0O01055E

3-16. abra: Az alaplap helytelen beszerelése

@ Azalaplapokat egyenletes feliiletre kell felszerelni a deformalédas elkeriilése érdekében.

@® Arobot CPU-t elektromagneses kapcsolasu eszkdzoktdl tavol kell beszerelni, mivel azok rezgése-
ket és zavart okozhatnak.

® Amennyiben a vezérlészekrényben olyan eszkdz talalhaté amely komoly zavart okoz, vagy hét
termel, és az eszkoz a robot CPU el6tt taldlhato, a CPU és az eszkdz kozott legaldbb 100 mm
tavolsagot kell biztositani. Az eszkozt pl. a vezérlészekrény belsejében lehet elhelyezni. Ha a robot
CPU és azeszkdz egymas mellé keriilnek, legaldbb 50 mm szabad helyet kell biztositani korulottiik.

legalabb
50 mm

Fécsatlakozd, relé vagy mas hasonlé eszkoz

R001055E

3-17. dbra: A modulok elrendezése a vezérlGszekrényben
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A CPU Q172DRCPU robot telepitése Telepités

3.5.1

Modulok telepitése és eltavolitasa

Ez a szakasz modulok, pl. az aramforras, PLC vagy robot CPU alaplapba torténd beszerelését mutatja be.

FIGYELEM:
@® Modul beszerelése el6tt a hdlozati fesziiltséget mindig le kell kapcsolni.

® Amennyiben a modult nem megfelel6en helyezi be az alaplap csatlakozéjdaba, a modulcsat-
lakozo tiii elgorbiilhetnek.

Telepités

@ Kapcsolja le a halézati fesziiltséget!

@ Helyezze a modult az alsé rogzitéfullel egyltt az alaplap szerel8sinjébe.

@ Ezutdn nyomja be a modult az alaplapba mindaddig, amig teljesen a helyére nem kerdil.

@ Ha rezgésnek van kitéve a berendezés, biztositsa (M3 x 12-es) csavarral a modult. A csavart nem
szallitjuk a modul tartozékaként. A robot CPU-t mindig biztositani kell régzitécsavarral.

Alaplap

Alaplap

Modul

Szerelésin  Rogzitofil

Rogzitosfil

QH0007E

3-18. abra: A modul telepitése
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Telepités A CPU Q172DRCPU robot telepitése

Eltavolitas

FIGYELEM:
A @® A modul eltdvolitdsa elétt a hdlézati fesziiltséget mindig le kell kapcsolni.

@® A modul eltdvolitdsa elétt gy6z6djon meg arrdl, hogy kilazitotta a régzitécsavarokat és
hogy a rozgitéfiilet kipattintotta a helyérél. Ellenkezé esetben a modul tartozékai kdrosod-
hatnak.

Alaplap

A modul eltavolitasakor mindkét kezével fogja
meg azt, és nyomja lefelé a felsé rogzitéfilet.

Mikoézben nyomva tartja a rogzitéfiilet, enyhén
billentse lefelé a modult. Az alsé rogzitéfiil for-
gaspontként szolgal.

Ezutan emelje kiazalsé rogzitéfileta helyérél, és
tavolitsa el a modult.

QHO008E

3-19. abra: A modul eltdvolitdsa

FIGYELEM:
A @ Arobot CPU eltdvolitdsakor vegye figyelembe, hogy a modul hiitéborddja forré lehet. A forré
hiitéborda égési sériilést okozhat.
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A robotrendszer foldelése

Telepités

3.6

A robotrendszer foldelése

A robotrendszer foldelésével kapcsolatos altalanos instrukciok

A foldelés harom lehetséges maédjat itt mutatjuk be: 3-20 abra.

@ Az optimalis megoldas a kilon foldelés.

- Arobotkar egy M4-es menetes furattal foldelheté az alapon (lasd: 3-21 abra).

- Arobotvezérl6 a févezeték (tapellatas) csatlakozéjaval egyiitt foldelendé.
A robotvezérl6 foldelésekor a kdvetkez6 szakaszban leirtaknak megfeleléen jarjon el: 4.2.

® Amennyiben lehetséges, a robotkart az egyéb egységektél/eszkdzoktdl kilon kell foldelni.

@ A foldel6kabel keresztmetszete legaldbb 2 mm? (RV-2SD/RV-25Q) vagy 3,5 mm? (az dsszes tdbbi

modell) legyen.
@® A robotrendszerrel nem szallitunk foldelékabelt.

@ Afoldel6kabel legyen a leheté legrovidebb.

Robotkar

Robotvezérlé

és személyi Robotkar és személyi Robotkar és személyi
szamitogép szamitogép szamitogép
) ) )
U/ W/

Robotvezérlé

Robotvezérlé

1

[

kulon foldelés
(optimélis megoldas)

pa’rhuzarr;s foldelés
(j6 megoldas)

)
\Ii U

kozos foldelés
(elfogadhat6 megoldas)

R000451E

3-20. abra: A robotrendszer foldelése
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Telepités

A robotrendszer foldelése

A robotkar foldelése

@ A foldeléshez legalabb 2,0 mm? keresztmetszet(i kabelt hasznaljon (RV-2SD/RV-25Q) vagy 3,5 mm?
(az 6sszes tobbi modell).

(@ Ellendrizze, hogy nincs-e lerakéddas a foldelécsavaron (A), az esetleges lerakodasokat reszelé hasz-
nalataval tavolitsa el.

(® Afoldelécsavar (M4 x 10) segitségével rogzitse a foldel6kébelt a robotkar féldelécsatlakozojahoz
(lasd: 3-21 abra).

|

—
Robotkar 4>E
Foldelécsavar —
MAX10 @ .

= Foldel6csavar
M4 x 10 ®

legalabb 2,0 mm? keresztmetszeti

foldel6csatlakozé (RV-2SD/RV-2SQ) vagy
3,5 mm? (az 8sszes tobbi modell)

= (nem tartozék) =

Csukldkaros robot SCARA robot

RO01300E, RO01457E

3-21. abra: A robotkar féldelése
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Csatlakoztatas Csatlakozokabel csatlakoztatasa

4 Csatlakoztatas

Jelen fejezetet bemutatja a csatlakozokabel, a halézati csatlakozo, a VESZSTOP-kapcsold, valamint
a teaching box csatlakoztatdsanak modjat.

4.1 Csatlakozokabel csatlakoztatasa
4.1.1 A robotkar csatlakoztatasa a robotvezérlohoz

A kovetkez6 dbra a robotkart és a robotvezérl6t 6sszekoté csatlakozdkabel csatlakoztatdsat mutatja be.

CR2D vagy DU2

RO01769E

4-1. abra: Csatlakozokdbel csatlakoztatdsa
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Csatlakozoékabel csatlakoztatasa Csatlakoztatas

MEGJEGYZES

@ Gy6z6djon meg arrdl, hogy a robotvezérlé vagy a mozgatasvezérl6 ki van kapcsolva. A [POWER]
kapcsolénak "OFF" helyzetben kell lennie.

(@ Csatlakoztassa az aramforras- és vezérlékabelt a robotkarhoz és a robotvezérl6h6z vagy a moz-
gatasvezérl6hoz. Ehhez nyomja elére a reteszt, és csatlakoztassa a helyére a csatlakozét. Ne hizza
meg vagy hajlitsa meg tulsagosan a kabelt. Ellenkez6 esetben karosodhat.

A robotkaron talalhaté
csatlakozo

<— Aretesz szerkezete

Csatlakoz6 helye

R007085C

4-2. abra: Aretesz részletes dbrdja

(® Nyomija lefelé a csatlakozdn talalhato reteszt. A csatlakozé ebben a helyzetben nem huizhato ki.
A csatlakozas lazitasdhoz nyomija felfelé a reteszt. Ebben a helyzetben lehet eltdvolitani a csatlakozét.

A vezérl6kabel és a tapkabel csatlakozdi eltéré formajuak. Ha helyteleniil csatlakoztatja azokat,
a csatlakozék kérosodhatnak.

FIGYELEM:

A robotkart és a robotvezérlét vagy mozgatdsvezérlét 6sszekoté standard csatlakozékdbel
kizdrdlag régzitett elhelyezésre alkalmas. Nem haszndlhato kdbelldncon beliil.
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Csatlakoztatas

Csatlakozokabel csatlakoztatasa

4.1.2

A robot CPU csatlakoztatasa a mozgatasvezérlohoz

A Q172DRCPU robot CPU csatlakoztatasa a DU1 mozgatasvezérlohoz

A

FIGYELEM:

® Amikor nincs kdbel a rendszerhez csatlakoztatva, mindig helyezze az SSCNET-lII csatlako-
zora avakdugot. Ellenkezé esetben a csatlakozot éré szennyezédések gyengithetik az adat-
dtvitelt és hibdt okozhatnak.

® HaaCPUrendszervagy a mozgatdsvezérlé dram alattvan, ne tdvolitsa el az SSCNET-1Il kdabelt.
Soha ne nézzen kozvetleniil a robot CPU vagy a mozgatdsvezérlé SSCNET-IIl csatlakozoi
dltal kibocsdtott fénybe és az SSCNET-1Il kdbel nyitott végébe. Az ezek dltal a berendezések
dltal kibocsdtott fény az IEC60825-1 szabvdny osztdlyozdsa szerint az elsé Iézerosztdlyba
tartoznak, és irritdlhatjdk a szemet.

MEGJEGYZES

7 SSCNET-IIl kabel
B (el .
og = ==t EMI Robot CPU
. - oo
y < ” DISP I/F
Fertitgy(ri %é EMI-kabel a robot felé DISP kabel a robot felé
=0 2Q-EMICBL 1T0M
o 2Q-DISPCBL 10M
oo - 0 * * 3 = =
oo
oo b |
og _5 B o i b :
o8 . e
= o =0 e
/ “Alapl
apla
- pLC TUIF plap
_ aramellatas TU-kabel a robot felé
CNDISP R ; CN1 2Q-TUCBL 10M
_ - 2 Ferritgy(r(
e 2Q-EMICBL 10M SSCNET-IIl kabel v
MR-J3BUS 10M-A Ferritgy(ri
DISP kabel a robot felé
2Q-DISPCBL 10M Q172DRCPU
robot CPU

\| TU-kébel a robot felé

2Q-TUCBL 10M

Tavolitsa el 20-30 mm-en a szigetelést a TU-kdbelrdl, és 2 Ferritgyr(i

csatlakoztassa az arnyékolast a mozgatéasvezérlé hatuljan
talalhato foldel6 sorkapocshoz.

L i

Arnyékolas

Kébelszigetelés Kabelszigetelés

B00000000000002
00000000000000

Afoldel6kapocs helye  g——

RO01509E

4-3. abra: Arobot CPU csatlakoztatdsa a DUT mozgatdsvezérl6héz

Az elektromagneses zavar kikiliszobolése érdekében csatlakoztassa a TU-kdbel drnyékolasat a moz-
gatasvezérld burkolatén taldlhato foldelékabelhez.
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Csatlakozoékabel csatlakoztatasa

Csatlakoztatas

A Q172DRCPU robot CPU csatlakoztatasa a DU2 mozgatasvezérlohoz

A

FIGYELEM:

® Amikor nincs kdbel a rendszerhez csatlakoztatva, mindig helyezze az SSCNET-lII csatlako-
zora avakdugot. Ellenkezé esetben a csatlakozot éré szennyezédések gyengithetik az adat-

dtvitelt és hibdt okozhatnak.

tartoznak, és irritdlhatjdk a szemet.

Ha a CPUrendszervagy a mozgatdsvezérlé dram alatt van, ne tdvolitsa el az SSCNET-1Il kabelt.
Soha ne nézzen kozvetleniil a robot CPU vagy a mozgatdsvezérlé SSCNET-IIl csatlakozoi
dltal kibocsdtott fénybe és az SSCNET-1Il kdbel nyitott végébe. Az ezek dltal a berendezések
dltal kibocsdtott fény az IEC60825-1 szabvdny osztdlyozdsa szerint az elsé Iézerosztdlyba

MEGJEGYZES

DU2 mozgatasvezérlo

TU-kabel a robot felé
2Q-TUCBL 10M
2 ferritgydrG
SSCNET-IIl kabel
EMI

|

O
|

EMI-kabel a robot felé
2Q-EMICBL 10M

- Ferrit -

"

I
g

|
()
o

DCOUT,
EMI-kabel a robot felé

[a]
=z
9
(%)
o

2Q-EMICBL 10M

DISP kabel a robot felé
2Q-DISPCBL 10M

: gy(rd
B

aramellatas

¥ Irl'-“r o
CN1
SSCNET-IIl kébel
MR-J3BUS 10M-A

Robot

CPU I/F KJELZO

DISP kabel a robot felé

\Alaplap

TUI/F
TU-kabel a robot felé

2Q-TUCBL 10M
2 ferritgyrd

| Ferritgy(rii

6 foldel6 sorkapocshoz.
S—r— f—r—

Kabelszigetelés Kébelszigetelés

20-30 mm
Arnyékolas

Tavolitsa el 20-30 mm-en a szigetelést a TU-kabelrdl, és csat-
lakoztassa az arnyékolast a mozgatasvezérld hatuljan talalha-

Q172DRCPU
robot CPU

R001509E

4-4. abra: Arobot CPU csatlakoztatdsa a DU2 mozgatdsvezérl6h6z

Az elektromagneses zavar kikiiszobolése érdekében csatlakoztassa a TU-kabel arnyékolasat a moz-
gatasvezérlé burkolatan taldlhato foldelékabelhez.
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Csatlakoztatas

Halbzati csatlakozo és foldelés

4.2

Halozati csatlakozo és foldelés

A robotkar foldelésével kapcsolatban lasd a kovetkezé szakaszt 3.6.

FIGYELEM:

Csak akkor végezzen csatlakoztatdssal kapcsolatos munkdkat a robotvezérlén vagy a mozga-
tdsvezérlon, ha azok fékapcsoldja le van kapcsolva, és megtette a sziikséges intézkedéseket
annak érdekében, hogy ne is legyenek visszakapcsolva.

4.2.1

CR1D robotvezérlé és DU1 mozgatasvezérlo

@) Gy6z6djon meg arrdl, hogy a halozati fesziltség és a robotvezérls le van kapcsolva.

(@ Tavolitsa el a fékapcsold @ sorkapocsfedelét @.

(® Lazitsa meg a burkolaton a terminél blokk taldlhat6 négy csavart @), és tavolitsa el a burkolatot.
@ Lazitsa meg a burkolaton a terminal blokk @.

(® Készitse el6 afbvezetéket (tapellatast) és afoldelékabelt. Legaldbb 2,5 mm?keresztmetszet(i kabelt
hasznaljon.

(® Csatlakoztassa a villamos haldzati vezetéket a 4-5. dbra szerint a @ megszakito kimeneti oldalara,
a @ haldzati csatlakozashoz tartozo kapocsléc L1 és L2 kapcsaira. Csatlakoztassa a foldel6kabelt
a PE jelzéssel ellatott foldel6csatlakozdval @ a robotvezérlé hazahoz.

@ Csatlakoztassa a haldzati tapellatast a @ megszakitd bemeneti oldalara.
Vezesse at a halozati vezetéket a @ kabelatvezetdn és a @ huzasiranyu tehermentesitén.
(® Rogzitse Ujra a @ kapocsléc burkolatat és az @ megszakito kapocsburkolatat.

muuum\u,;.’
=

(Kiegészitok)

1

Tapfesziltség

Bemeneti oldal

ROO1811E

4-5. abra: A févezeték és a foldelés csatlakoztatdsa a CR1D robotvezérlén és a DUT mozgatdsvezérlén
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Halbzati csatlakozo és foldelés Csatlakoztatas

4.2.2

CR2D robotvezérlé és DU2 mozgatasvezérlo

@ Gy6z6djon meg arrdl, hogy a haldzati feszlltség és a robotvezérl vagy a mozgatasvezérls fékap-
csoldja le van kapcsolva.

(@ Lazitsa meg a burkolaton @ taldlhaté négy csavart @, és tavolitsa el a burkolatot. Lazitsa meg
a burkolaton @ taldlhat6 négy csavart @), és tavolitsa el a burkolatot.

(® Tavolitsa el a fékapcsold sorkapocsfedelét @.

@ Készitse el6 afévezetéket (tapellatast) és afoldeldkabelt. Legalabb 2,5 mm? keresztmetszetii kabelt
hasznaljon.

(® Csatlakoztassa a févezetéket a fékapcsolo sorkapocshoz a kdvetkezé abranak megfeleléen:
4-5. dbra. Csatlakoztassa a foldel6kabelt a PE jelzéssel ellatott foldelScsatlakozoval @ a robotvezérld
hazahoz.

(® Rogzitse vissza a helyére a fékapcsold sorkapocsfedelét. A sorkapocsfedél egy hallhato kattanas-
sal keril a helyére.

@ Helyezze a févezetéket a kabelvezets csatornan keresztiil a hatsé burkolatba @.
Rogzitse a helyére a kapocsfedelet és a fékapcsolot.

A nézet

R0O01460E

4-6. abra: A févezeték és a foldelés csatlakoztatdsa a CR2D robotvezérlén és a DU2 mozgatdsvezérlén
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Csatlakoztatas

VESZSTOP csatlakoztatasa

4.3

VESZSTOP csatlakoztatasa

A VESZSTOP gomb csatlakoztatasa az egység hatuljan talalhato aljzat segitségével.
Normal kdriilmények kdzétt a VESZSTOP-bemenetek szabadok (1asd: 4-8. dbra). AVESZSTOP gombot,

CR1D robotvezérl6 vagy
DU1 mozgatéasvezérlé

7
Soonooo0ooo0000Y
B88000000000000

Ferritgydr(

CR2D robotvezérl6 vagy
DU2 mozgatasvezérlé

EMGOUT

EMGIN

Ferritgy(r

RO01771E

4-7. abra: A VESZSTOP dramkér csatlakozéja
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VESZSTOP csatlakoztatasa Csatlakoztatas

FIGYELEM:
Ne végezzen I6kdfesziiltségtesztet.

Robotvezérl6 vagy
Felhasznalé mozgatasvezérld Felhasznalé

OoP B
EMG. stop EMG. stop
2

v

<
<

EMGOUT! : | e v 2 EMGIN1
g : | |
® 14 E&ba(i’itzenetkimenete . ! ! ® = z:IKa'beIhid
® |2A : |—<>J|s olo ® |2
® [3A —— Uzemméd . t t - @ |3A je .
® |4 ;I kimenete | | ® Al VESZSTOP kapcsold
| |
® | 5A " Kiegészits tengely ! | ®|5A z:,Ka’belhl’d
® [6A (A)l(<MkC1)vezérIésé- | | X [6A
nek kimenete
| ! +24V q®|7A
I | 24GND . ic ®|8A |«
| | Relé Ajtozar érintkezd
| | +24V ®| oA 1«
| I s 10A|e——
I | 24GND __ Relé ® Jévahagys kapcsold
I I @ |11A}e—
| |
. | | +24V
24 GND
EMGOUT2 . : : ? IN2
® [18 —"— Robor : | | 18
® |28 hibaiizenet kimenete |—°_L oo = z:IKabelhld
® |38 |—"— Uzemmed : , 38
® [ ;‘ kimenete : " VESZSTOP kapcsold
® 58 ———" Kieqészits .
gészit6 tengely . Kébelhid
® 6B (AXMC2) vezérlésé-  * 6B Z:I abe
nek kimenete

q

24GND 24V ic

Relé

& 24V t

24 GND Relé

~
@

o)
@

Ajtdzaré érintkezé

)
@

o
@

B R

Jovéhagyo kapcsold

&~ 1B |e——
24 GND
RO0T463E
4-8. dbra: A VESZSTOP dramkérének belsé kdbelezése
EMGOUT EMGIN
EMGOUT2 EMGOUT1 EMGIN2 EMGIN1
18] [@ [0 ©)| [1a
@D
© OO
@MOM©
Sorkapocs-csatlakozd © DI ©
(0,2-0,75 mm’-es @DI©

kabelekhez) @ mm @
© OO
A retesz szerkezete © MDD ©

QIO Sorkapocs-

©INC) csatlakozé

(0,2-0,75 mm>-es
A retesz szerkezete kabelekhez)
RO01464F

4-9. abra: A VESZSTOP sorkapocs-csatlakozdjdnak kdbelezése
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Csatlakoztatas

VESZSTOP csatlakoztatasa

Sorkapcsokhoz torténé csatlakoztatas

@ Tavolitson el kb. 7 mm-nyi darabot a vezeték arnyékolasabol. Csatlakoztatés elétt csavarja meg
a vezeték végét.

(@ Nyomija le a visszatartérugét laposfej(i csavarhizoéval (vagas: 1,4 mm-2,4 mm).

(® Csatlakoztassaa VESZSTOP kapcsolét a 3A-4A, a 3B-4B sorkapcsokhoz, az ajtozard érintkezét
a 8A-9A, a 8B-9B sorkapcsokhoz, valamint az a jovdhagyd kapcsolé a 10A-11A és a 10B-11B
sorkapcsokhoz.

@ Csatlakoztassaavezeték megcsavart végét a sorkapocs-csatlakozoba. Hiizza kia csavarhizét a reteszbdl.

7mm

]

i

e

R001465E

4-10. abra: Sorkapcsokhoz térténé csatlakoztatds

FIGYELEM:

@ A VESZSTOP kapcsolot a robot kézelébe egy kénnyen hozzdférheté helyre csatlakoztassa.
Ha a robot hibdsan miikédik, azonnal meg kell tudnia dllitani.

® Azegymdssal szomszédos sorkapcsok rovidzdrlatdnak elkeriilése érdekben alaposan csa-
varja meg a vezetékeket, mielétt az EMGIN aljzathoz csatlakoztatnd azokat. A vezetékek
végét nem szabad elvékonyitani, ellenkezé esetben miikédés kézben kilazulhatnak.
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Biztonsagi aramkorok

Csatlakoztatas

4.4

MEGJEGYZES

Biztonsagi aramkorok

1. példa

A kdvetkez6 abran egy olyan biztonsagi aramkor [athatd, amely két robotvezérld, egy kilsé dramfor-
ras, egy ajt6zaré érintkezd és egy jovahagyd kapcsolo.

Robotvezérlé
VESZSTOP

Teaching box
VESZSTOP

Vezérl6kimenet
Kiegészité
tengelyek

Robotvezérlé
VESZSTOP

Teaching box
VESZSTOP

Vezérl6kimenet
Kiegészité
tengely

1. robotvezérlé

EMGIN1/2
1A/1B
2A/28

Szabad
—|

=

Perifériak

A rendszer
VESZSTOP-kimenete
(a felhasznalonak kell
biztositania)

w38 1

—

4A/48
5A/5B

Biztositék
f—QJ_Q—Ei"—
e

kényszer- —
hajtasii

6A/6B ,UI] 1

Monitor

Belsé

Belsé
biztonsagi
aramkor

Szabad

Ajtonyitds-
érzékel6
bemenet

8A/8B
; 9A/98 E

EMGIN1/2
"®

A8

Hiba

Biztositek

S ——keényszerhajtast

Ajté

biztonsagi
aramkor

Monitor

°

Ajtonyitas-
érzékeld
kimenet

kimenet
} beleértve

«—

0
a VESZSTOP kapcsol6t is

Uzemméd

} kimenete

5A/5B
6A/68

EMGOUT1/2

Jovahagyo kapcsold
R —

2. robotvezérlé

Kiilsé VESZSTOP
EMGIN1/2 bemenet
1AN1B
]_' 2728

338 L

anap 1

5A/5B

L |

\ =&

6A/68

Ajtonyités-
érzékeld

bemenet
8A/88

M
" @ EA/QB;

Bels6
biztonsagi
aramkor

EMGIN1/2

~1A1B

Hiba
} kimenet
017 beleértve
a VESZSTOP kapcsolot is

awas 1 } Uzemmod

5A/58
6A/68

EMGOUT1/2

kimenete

EMGOUT1/2
10A108 L

Jovahagyo kapcsolé bemenete

R001514E

4-11. abra: Egy biztonsdgi dramkér konfigurdcidja (1. példa)

Az 4tldthatdsag érdekében néhany informacioé hidnyzik az dbrardl, az dbra ezért eltér a termék valds

helyzetétél.
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Csatlakoztatas

Biztonsagi aramkorok

MEGJEGYZES

VESZSTOP bemenet 1/0 csatlakoztatva
Kiilsé VESZSTOP kapcsold I v
Ajtonyitas-érzékeld | v
Joévahagyd kapcsolé bemenete | v

Hiba kimenet

Kiegészit6 tengely kimenet

o|lo|o
I

Uzemméd kimenet

Kulsé relé csatlakozd

I
AN

4-1. tabl.: Bemenetek és kimenetek

2. példa

Akovetkezd dbran egy olyan biztonsagi aramkor [athatd, amely az"output to output” hasznélatara épil.

1. robotvezérlé Q Perifériak
L Killsé VESZSTOP
Robotvezérlé EMGIN1/2 | bemenet
VESZSTOP A8 Arendszer VESZSTOP-
Hid (ame"m lonak kell O
—— biztositania)
3A/38 4
Teaching box o~ an/aB — ] ]
VESZSTOP @ SA/5B Aito Belsé
|- 6A/6B Jto biztonsagi
T | aramkor
.
Ajtényitas- Ajtonyitas- o
érzékeld érzékel6
' sa/gp | bemenet kimenet ——
3} u! °
[ (@)oo :1 ~—
EMGIN1/2
Belsé @
b{ztonsggl L 1A/1B Hiba kimenet
aramkor

} aveszstop
kapcsolot is

— L Jovahagyé kapcsolér

’—O O

Uzemméd
kimenete

Vezérl6kimenet Lsass8 J6vahaayo k
Kiegészité Leases emcouti/2 | ~Ovahagyo kap-

tengelyek 1oasios | €sol6 bemenete

EMGOUT1/2
R LIA118 b —

Jovéhagyd
kapcsold

Teaching box kioldd
kapcsold

R001515E

4-12. dbra: Egy biztonsdgi dramkér konfigurdcidja (2. példa)

Az atlathatdsag érdekében néhdny informacié hidnyzik az abrardl, az dbra ezért eltér a termék
valés helyzetétdl.
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Biztonsagi aramkorok Csatlakoztatds

VESZSTOP bemenet 1/0 csatlakoztatva
Kiils6 VESZSTOP kapcsol6 I v
Ajtonyitas-érzékeld | v
Jévahagyo kapcsolé bemenete | 4
Hiba kimenet o -
Kiegészit6 tengely kimenet o —
Uzemméd kimenet (o] 4
Kulsé relé csatlakozd — —
4-2. tabl.: Bemenetek és kimenetek
Arendszer VESZSTOP- EMG
kimenete
Uzemméd M T
Ajtényités-érzékelé kimenet |nyitva | Zarva
Szervo ON iizemméd, teaching box W\

ENABLE kapcsold, teaching box ZArva nyitva
Jovahagyé kapcsolo zanla nyitva

VESZSTOP 10/robotvezérlé ’ W

>
Roboterésité ON l> ON

R001516E

4-13. abra: Jelfolyam
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Csatlakoztatas

Teaching box csatlakoztatdsa

4.5

Teaching box csatlakoztatasa

Ez a szakasz azt mutatja be, hogyan csatlakoztathat6 a teaching box lekapcsolt aram mellett. Amennyiben
a csatlakoztatds vagy a levélasztas bekapcsolt dram mellett torténik, hibalizenet jelenik meg a kijelzén.
Amennyiben a robotot a teaching box nélkil szeretné hasznalni, csatlakoztassa a vakdugot.

A

FIGYELEM:
Ne hizza meg vagy hajlitsa meg tulsdgosan a csatlakozokdbelt! Ellenkezé esetben kdrosodhat.

A teaching box csatlakoztatasa
(@ Kapcsolja ki a robotvezérlt vagy a mozgatasvezérl6t.

(@ Csatlakoztassa a teaching box kabelt a robotvezérl6 vagy a mozgatasvezérls teachingbox-csat-
lakozojahoz. A retesznek felfelé kell mutatnia. Ha helyesen csatlakoztatta a teaching boxot, egy
kattands hallhaté.

Teaching box Az A teriilet részletes nézete
csatlakoztatasa

A retesz szerkezete

Teaching box

Vakdugé ————

—

R001466E

4-14. abra: Teaching box csatlakoztatdsa

Lazitsa meg a robotvezérl6 vagy a mozgatasvezérlo és a teaching box kozotti csatlakozot.
(@ Kapcsolja ki a robotvezérlét vagy a mozgatasvezérlét.

(@ Tolja felfelé a a teaching box csatlakozon talalhato reteszt. Fogja a B tertileten a csatlakozét, és
huzza felfelé és kifelé.

(® Amennyiben a robotot a teaching box nélkiil szeretné hasznalni, csatlakoztassa a vakdugét.

SD-/SQ sorozat



Teaching box csatlakoztatasa Csatlakoztatds
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Inditas Robotrendszer kalibralasa

5 Inditas

5.1 Robotrendszer kalibralasa
5.1.1 Munkafolyamat

Jelen fejezet 1épésrdl [épésre bemutatja, hogyan kell bekapcsolni az aramellatast, valamint a teaching
boxot. Ezenkiviil ismereti az alaphelyzet bedllitasat és mentését.

FIGYELEM:
A robot kifogdstalan miikodéséhez el6szor az alaphelyzetet kell bedllitani, és ezt a miiveletet
arobotkarvagy robotvezérlé kicsomagoldsa vagy tjrakonfigurdldsa utdn mindig el kell végezni.

5.1.2 Rendszer elokészitése karbantartasi izemmaddra

A kovetkezé szakaszban a karbantartas meni eléhivasat mutatjuk be.

1. lépés: Kapcsolja be a halozati fesziiltséget.

VESZELY:
Gy6z6djon meg arrdl, hogy senki sem tartézkodik a robotkar mozgdstartomdnydn beliil.

SD-/SQ sorozat 5-1



Robotrendszer kalibralasa Inditas

(@ Kapcsolja a robotvezérlé elején taldlhatd [POWER] kapcsol6t "ON" helyzetbe.

(@ Roviden felvillannak a robotvezérl6n talalhaté ellenérzé LED-ek. A STATUS NUMBER kijelzén
a kovetkezd felirat jelenik meg: "o. 100",

CR1D robotvezérl6 vagy
DU1 mozgatasvezérlé

/ " Sarl oien
[POWER] kapcsolo

CR2D robotvezérlé vagy
DU2 mozgatésvezérlé

|~

b

R001772E

5-1. abra: Kapcsolja be az dramforrdst

MEGJEGYZES A robotvezérlé vagy a mozgatasvezérlé elsé bekapcsolasakor a C0150 hibalizenet jelenik meg.
llyenkor a RBSERIAL paraméterben meg kell adni a robotkar sorozatszamat. Azt, hogy hogyan
adhatja meg a sorozatszdmot a paraméterben, a 3. [épésben olvashatja.

5-2 S MITSUBISHI ELECTRIC



Inditas

Robotrendszer kalibralasa

2. lépés: Teaching box bekapcsolasa

(@ Allitsa a robotvezérlé vagy a mozgatasvezérlé [MODE] kapcsol6jat "MANUAL" helyzetbe.

R0O01468E

5-2. abra: Allitsa a [MODE] kapcsolét "MANUAL" helyzetbe.

@ Allitsa a teaching box [ENABLE/DISABLE] kapcsoldjat "ENABLE" helyzetbe.

® Akijelzén a fémend jelenik meg.

0 Fellil: letiltva
:‘5& Alul: engedélyezve (felvillan)

[ENABLE/DISABLE] kapcsolé

R0O01469E

5-3. abra: Teaching box bekapcsoldsa

FIGYELEM:

A robotrendszer kizdrdlagos feliigyeletéhez a teaching box [ENABLE/DISABLE] kapcsoldjdt
"ENABLE" helyzetbe kell dllitani. llyenkor a robotvezérlé vezérl6funkcioi le vannak tiltva. Biz-
tonsdgi okokbdl a rendszer valamennyi VESZSTOP és STOP kapcsoléja mindig aktiv.

SD-/SQ sorozat



Robotrendszer kalibralasa Inditas

3.1épés: Sorozatszam megadasa

A robotvezérl6 vagy a mozgatasvezérlé elsé bekapcsolasakor a C0150 hibauizenet jelenik meg. llyen-
kor a RBSERIAL paraméterben meg kell adni a robotkar sorozatszdmat. A sorozatszdm a robotkar ha-
tuljan [évé azonositd cimkén talalhato.

@ A hibalizenet nyugtazédsahoz nyomja meg a teaching boxon taldlhat6 [RESET] gombot.

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

MELFA RV-3SD Ver. 1.0 <MENU>
CRnD-7xx

1.FILE/EDIT 2.RUN
COPYRIGHT (C) 2007 MITSUBISHI ELEC 3.PARAM. 4.ORIGIN/BRK
TRIC CORPORATION ALL RIGHTS RESE # 5.SET/INIT. 6.ENHANCED
RVED

ROO1831E

® A paraméter meni el6hivasahoz nyomja meg a [3]-as gombot.

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

1.FILE/EDIT 2.RUN

3. PARAM. 4.0RIGIN/BRK

5.SET/INIT. 6.ENHANCED

RO01832E

@ Irja be a "NAME" mezébe a kovetkez6t: "RBSERIAL".

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

( ) —) | ( )

R001472E

(® Nyomja meg a "DATA" gomb ot [F1], majd irja be a robotkar sorozatszamat. A beirt szam jévaha-
gyasdhoz nyomja meg az [EXE] gombot. Az érték mentésekor egy hangjelzés hallhaté.

<PARAMETER> NAEr\ﬁlé((RB)SERIAL ) <PARAMETER>  (RBSERIAL )
DATA XXXXXXX

R001473E
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Inditas

Robotrendszer kalibralasa

(® Nyomja meg a "CLOSE" mez6 gombjat [F4]. A kijelz6n a fémeni jelenik meg.

<PARAMETER>

DATA
(XXXXXXXX

NAME(RBSERIAL
ELE( )

)

<MENU>

1. FILE/EDIT
3.PARAM.
5.SET/INIT.

2.RUN
4.0RIGIN/BRK

R001474E
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Robotrendszer kalibralasa

Inditas

5.1.3

Az alaphelyzet (nullpont) beallitasa

Az alaphelyzetet a robot kiszallitasa utan kell bedllitani adatbevitellel. A gyérté altal el6irt alaphelyzet
adatait a robotkarral egyiitt szallitott dokumentaciéban taldlja meg.

Ugyanez az adat megtalalhaté a robotra ragasztva is:

@ az RV-2SD és RV-25Q tipusoknal az akkumulatortarté rekesz fedelének bels6 oldalan
@ az RV-3SD/3SDJ és RV-35Q/35QJ modellek esetében az A karburkolaton

@® az RV-65D/6SDL, RV-65Q/6SQL, RV-12SD/12SDL és RV-125Q/12SQL modellek esetében a B kar-
burkolat belsején

@® azRH-6SDH/12SDH/20SDH és RH-6SQH/125QH/20SQH modellek esetében a J1 burkolat belsején

Az adott robot muszaki kézikonyvében megtaldlja a burkolatok eltavolitdsanak részletes leirasat.

FIGYELEM:

A nullpont bedllitdsdhoz sziikséges adat a termékdokumentdcié "Default" (Alapértelmezett)
oszlopdban taldlhaté6 meg. Ha a robotkar alaphelyzetét (pl. motorcsere utdn) mds médon
dllitottdk be (pl. kalibrdlé segitségével), az utoljdra bevitt adat érvényes.

@ Eredeti adatot tartalmaz6 tablazat - Sorozatszam: ES804008
adat | AORCER

D VI#529

J 06DTYY
J2 2?7HL9X
J3 1CP55V
J4 T6IMSY
J5 Z21)%Z0
J6 A12%Z0

Modszer E E-N-SP E-N-SP E-N-SP

Beallitds modja
E: kalibraloval
N: nem értelmezheté
SP: nem értelmezheté

5-4. abra: Az alaphelyzetet tartalmazd termékdokumentdcio (példaadatokkal)
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Inditas Robotrendszer kalibralasa

El@szor végezze el a kdvetkezd szakaszban szerepl6 beallitdsokat: 5.1.2. Ezutan valassza ki a "Setting
by data entry" (Beéllitds adatbevitellel) menit. Ehhez a kovetkezdképpen kell eljarni:

1.1épés: A beallitas modjanak kivalasztasa

(@ Az"ORIGIN/BRK" men el6hivasdhoz nyomja meg a [4]-es gombot.

<MENU>

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

RO01834E

(@ Az "ORIGIN" menu el6hivasahoz nyomja meg az [1]-es gombot.

<ORIGIN/BRAKE>

1. ORIGIN 2.BRAKE

R001476E

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

R001477E

R001478E
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Robotrendszer kalibralasa Inditas

2. lépés: Alaphelyzet megadasa

Az alaphelyzet megadasat lehetévé tévé menu a szervohajtas lekapcsoldsa utan jelenik meg a kijel-
z6n. A kijelzén megjelené mezék megegyeznek a termékdokumentacion taldlhaté mezékkel.

<ORIGIN> DATA

R001478E

5-5. dbra: Alaphelyzet bedllitdsi mentije

UTASITASOK A teaching box kijelzéjének kurzorat a kovetkezé gombokkal mozgathatja: [T], [{], [«] és [—].
A karakterek a [CHARACTER] gomb, és magéanak a karakter gombjanak egyiittes megnyomasaval
vihet6k be. A karakter billenty( ismételt megnyomasaval jelenik meg a kdvetkez6 karakter. A sza-
mokat a szambillenty(izet haszndlataval irhatja be. A hibas karaktereket a [CLEAR] gomb megnyo-
masaval torolheti.

Ha hibas alaphelyzetet adott meg, a kijelz6n az 1760 sz. hibajelzés jelenik meg. Ekkor nyomja meg
a [RESET] gombot, és adjon meg Uj alaphelyzetet.

A kovetkezd példa azt mutatja be, hogyan adhaté meg a gyarté éltal rendelkezésre bocsatott alap-
helyzet.

@ Gy6z6djon meg arrdl, hogy a kurzor a "D" mezében van.

<ORIGIN> DATA

R001479E

(@ Vigye be a "V1%529" stringet a "D" mezébe.
ElBszor irja be a "V" karaktert. Ehhez tartsa nyomva a [CHARACTER] gombot, és nyomja meg
haromszor a [TUV] gombot. A kijelz6n megjelenik a "V" karakter.

R001480E
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Inditas Robotrendszer kalibralasa

(@ Irja be a "!" karaktert. Ehhez tartsa nyomva a [CHARACTER] gombot, és nyomja meg 6tszér a [, %]
gombot. A kijelzén megjelenik a "!" karakter.

<ORIGIN> DATA +Cuse)

R0O07481E

@ A tobbi karaktert is irja be ugyanigy. A [{] gomb megnyomasaval Iéptetheti a kurzort a J1 csukld
helyzetének megadasahoz.

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

R001482E

(B A1 és J2 csuklok adatainak megadasa a fent ismertetett médon torténik.

<ORIGIN> DATA

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

R001483E

(® Az 6sszes adat megadasa utan nyomja meg az [EXE] gombot. Felugrik egy nyugtazo képernyé.

<ORIGIN> DATA
D VI%S29)

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

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

J7 J8 EXE

R001484E

@ Az alaphelyzet megadasanak befejezéséhez nyomja meg az [F1] gombot.

<ORIGIN> DATA

CHANGE TO ORIGIN. OK?

R001485E
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Az R32TB teaching box kezelése

Mendustruktura

6

6.1

Az R32TB teaching box kezelése

Jelen szakasz a teaching box kezelését és a meniik funkcidit mutatja be.

Menlistruktura

]

[EDIT |

[POSI. |

[COPY ]

[RENAME |

[DELETE |

[PROTECT ]

Fémenii Start képernyé
<MENU> MELFA CRnD-7xx Ver. P2T
1.FILE/EDIT 2RUN _ [EXE] RV-6SDL
3.PARAM. 4.ORIGINBRK 7y <
5.SET/INIT. 6.ENHANCED #|COPYRIGHT (C) 2008 MITSUBISHI ELEC
TRIC CORPORATION ALL RIGHTS RESE
[CLOSE | |rvED
1. Fajlment Féjlnév megadasara szolgalé meni
<FILE/EDIT> 120 Rem 136320 <NEW PROGRAM>
1 08-04-24  17:20:32 22490 PROGRAM NAME
2 08-04-24  14:56:08 694 | [NEW ] (
A1 08-04-24  13:05:54 2208 >
B1 08-04-24  13:05:54 1851

Program szerkesztésére
szolgélé menii

<PROGRAM> 1 50%

INSERT | TEACH |5

Pozicié szerkesztésére [CHANGE ]
szolgélé meni

<POS.> JNT 100% P1

X:+128.56 A:+180.00
Y: +0.00 B: +90.00
7:+845.23 C:-180.00

v

[—| DSRNAME ( )

L1:
FL1 7 FL2: 0
MOVE | TEACH [gPAJl| Prev Next |od

Program masolasa

<PROGRAM COPY>
SRCNAME (1 )

Program atnevezése
<PROGRAM RENAME>
SRC.NAME (1 )

A4

DSTNAME ~ ( )

Program torlése
<PROGRAM DELETE>
NAME (1 )

Program védelme

Eﬂ

<PROTECT>
NAME (1 ) protect
COMMAND : OFF
DATE : OFF

DYV 123 CLOSE

® Afément 6. »Enhanced” meniipontja a
kovetkezé szoftververzidk esetén all ren-
delkezésre:

TB: A kdvetkez6 verziotol 1.3
SD sorozat: A kévetkezo verzi6tol P8
SQ sorozat: A kovetkezé verziotél N8

RO01539F

6-1. abra: Menii

struktura (1)
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Menustruktura

Az R32TB teaching box kezelése

9

2.RUN menii

Programvalasztas

SELECT THE PROGRAM

123

Mozgatés lizemmaod

1.CHECK 2. TESTRUN

3. Paraméter bedllitésa

<PROGRAM SELECTION>

INTO TASK SLOT 1. OK?

<CHECK> SLOT1

[CHECK T |1 MovP1
2 Mov P2
3 MovP3
4 Mov P4

FWD NI 123

Tesztiizemmod

50%

SLOT | BWD K=

[TEST <TEST RUN>
RUNT | PROGNAME : 1

MODE . CONT.

<PARAMETER> NAME( )

ELE( )
(DATA

4. Alaphelyzet beallitasa/csuklofék kioldasa

123

Alaphelyzet beéllitasa

STEP : 1

<ORIGIN/BRAKE>

1. ORIGIN 2.BRAKE

1. Adatok

<ORIGIN>
[ORIGIN] | 1.DATA 2
3.700L 4

| 5 USER

MECH
ABS

A 4

J7: (

<ORIGIN> DATA

1 (01ag%4)  J2: (
[DATA]  |)4: (A85q%4)  J5: (05H&30)  J6: (81#DA9)
) J8:( )

2. Mechanikus végallaskapcsolok

{(Z1K85K)
F&15K0)  J3: (01E27C)

123

[TooL 1 [J1:(

A 4

<ORIGIN> MECH COMPLETED
Ji:( 0 ) J2( 0 ) J( 0 )
[MECH] |J4:( 0 ) J5:( 0 ) J&:( 0 )
»J7:( 0 ) BB( 0 )
123
3. Kalibralé eszkoz
<ORIGIN> TOOL COMPLETED

RO01540F

6-1. abra: Mendistruktira (2)
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Az R32TB teaching box kezelése

Mendustruktura

5. Bedllitas/Inicializalas

<SET/INITIALIZE>

-

2.POWER
4. VERSION

4. ABS lizemmod
<ORIGIN> ABS
[ABS]  1:( 0 ) J2( 0 (0
»J4( 0 (0 J6:( 0
J:( 0 B ( 0
123
5. USER menii
<ORIGIN> USER
JL( 0 ) J2( 0 ) Jx( 0 )
[USER] ;J4'§ 0 ; JS:} 0 ; J:( 0 )
(0 B( 0
123
2. Fék kioldésa
<BRAKE>
[BRAKE] JI:( 0 J22( 0 ) Jx( 0
Ja( 0 J5:( 0 ; JB:( 0
70 JB8( 0

1. Inicializalas

<INITIALIZE>

[INITIALIZE] |[1.DATA 2. PARAMETER
5 |3. BATTERY

123

2. Elem és bekapcsolasi idé

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

123

3. Datum/idé beallitasa

<CLOCK>
[CLOCK] | DATE 080507
»TME 160450
123

4. Kijelz6 verzidja
<VERSION>

TB  Ver.1.2.1

versoy | RC Ver.P2r

123

ROO1541E

6-1. abra: Mendistruktira (3)
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Menustruktura

Az R32TB teaching box kezelése

6. Segédmenti

<ENHANCED>
2. WORK COORD

JOG menii/[JOG] gomb

<CURRENT> JOINT  50% M1 TO
J1: 0.00 J5: 0.00
J2: -0.01 J6: 0.00
J3: -0.03 :
J4: 0.00

XYZ TOOL |pjelef 3-XYZ | CYLNDRE=A

Megfogé menii/[HAND] gomb

<HAND> +C : HAND1 +Z : HAND4
+B : HAND2 £Y : HANDS5
+A : HAND3 +X : HANDG
76543210 76543210
ouT-900000000 IN-900000000

SAFE | ALIGN [zlIo] CLOSE

Szerszammeni/[HAND] gomb hosszan benyomva

<TOOL SELECT>

TOOL : (0)
2323, 4796, 000, 000, 0.00,
0.00

123

1. SQ direkt (csak SQ sorozat)
<SQDIRECT> JNT 100% POS.123

1sQ X:+128.56 A:+180.00
DIRECT ] Y: +0.00 B: +90.00
» 7:+845.23 C:-180.00
i L1: L2:
FL1: 7 FL22 0
MOVE | TEACH FXEE Prev Next =
2. Munkadarab-koordinatak
<WORK COORD.> WORK NUMBER (1)
[WORK TEACHING POINT (WO)
COORD | | X: 0.00
ol Y: 0.00
~|z: 0.00
123

6-1. abra: Mendiistruktira (4)
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Az R32TB teaching box kezelése Karakter bevitele

6.2

PéldaV/

PéldaV/

Karakter bevitele

A[CHARACTER] gomb megnyomasaval valthata szamok és a bet(ik beirdsa kdzott. Az aktudlis beviteli
mod a képerny6 kozepén, alul lathatd.
Szamok bevitele

Szamokat a szam mddban az adott szambillenty(kkel, valamint a bal oldalt lent taldlhaté minusz és ti-
zedespont jel hasznélataval lehet beirni.

Programnévként a kovetkezét szeretnénk megadni: "51".
Ehhez nyomja meg a [CHARACTER] gombot, valamint az [5]-6s és [1]-es gombokat.

<NEW PROGRAM> <NEW PROGRAM>

PROGRAM NAME PROGRAM NAME

) q ( )

R001489E

6-2. abra: Szamok bevitele

Betiik bevitele

Betliket betli médban az adott gombokkal, valamint a jobb oldalt lent taldlhaté szamgombok haszna-
lataval lehet bevinni. A gomb ismételt megnyomasaval valthat a kovetkezd betdre. Példaul az [ABC]
gomb ismételt megnyomasdval az alabbi karakterek kozil vélaszthat: "A".."B".."C".."a".."b".."c".

Ha ugyanazon a gombon lévé bet(iket szeretné egymas utan beirni, a kurzort a nyil gomb [—] hasz-
ndlataval mozgathatja.

Az "ABY" bet(ik beirdasanak menete.
Nyomja meg a kdvetkezé gombokat: 1 x [ABC], [—], 2 x [ABC], 3 x [WXYZ].

<NEW PROGRAM> <NEW PROGRAM>
PROGRAM.NAME PROGRAM NAME
(

) — ( )

R001489E

6-3. dabra: Bettik bevitele

A
Az egyes gombokhoz a kdvetkezé betlik vannak hozzarendelve:
® ['()lgomb:' 5 (o) "5AN 55, 5¥>7?
@ [@=]gomb:@>=>+>-o%x>/><—>>
® [,%]lgomb:;, 5% >#>5$>!15&—> _—.
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Az R32TB teaching box kezelése

Karakter torlése

A helytelen karaktereket a kdvetkezéképpen tordlheti: vigye a kurzort a torlendd karakterre, majd

nyomja meg a [CLEAR] gombot.

PéldaV/ Az "ABY" string "B" bet(je "M" bet(re cserélendd, tehat az uj string "AMY".

kat: [CLEAR], 1 x [MNO], 3 x [WXYZ].

Vigye a kurzort a [«—] gomb segitségével a "B" karakterre, majd nyomja meg a kdvetkezé gombo-

<NEW PROGRAM>

PROGRAM NAME
( )

<NEW PROGRAM>

PROGRAM NAME
( N )

ABC

R001491E

6-4. abra: Karakter torlése

MEGJEGYZES ter torlédik.

A

Amennyiben hosszabb ideig tartja nyomva a [CLEAR] gombot, a zardjelben Iévé valamennyi karak-
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Az R32TB teaching box kezelése Menuelem kivalasztasa

6.3

Meniielem kivalasztasa

Az alabb ismertetett két modon hivhat el egy meniit:
@ Szam bevitelével valasszon ki egy meniit

@ A kurzor segitségével vélassza ki a kivant mentit, majd nyomja meg az [EXE] gombot

Futtatas
A kovetkezd példaban a "1.FILE/EDIT" meni kivalasztasaval mindkét lehetéséget bemutatjuk.

(@ Allitsa a robotvezérlé [MODE] kapcsoldjat "MANUAL" helyzetbe. Hozza m(ikddésbe a teaching
boxot a rajta taldlhatdé [ENABLE/DISABLE] kapcsolé "ENABLE" helyzetbe kapcsolasaval.

Robotvezérl6 vagy
mozgatasvezérld

MODE
MANUAL AUTOMATIC /r Feliil: letiltva

[ ] [ ]
df\\ @) # Alul: engedélyezve (vilagit)
_| I_

Teaching box

A teaching box
hatulja

R001492E

(@ Bekapcsolas utan akijelzén a start képernyd jelenik meg. A start képerny6 megjelenése utan nyomja
meg az [EXE] gombot a fémenii behivasahoz.

MELFA CRnD-7xx Ver. P2T <MENU>
RV-6SDL 1. FILE/EDIT 2.RUN

3. PARAM. 4. ORIGIN/BRK
COPYRIGHT (C) 2008 MITSUBISHI ELEC 5. SET/INIT. 6. ENHANCED
TRIC CORPORATION ALL RIGHTS RESE
RVED

RO01543F
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Menuelem kivalasztasa Az R32TB teaching box kezelése

@ Szam bevitelével valasszon ki egy meniit

(@ Az"1"beirasaval vélassza a "FILE/EDIT" men(t. Megjelenik a "FILE/EDIT" mend.

<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

® A kurzor segitségével valassza ki a kivant menit, majd nyomja meg az [EXE] gombot

(@ Vigye a kurzort a nyilak segitségével a "FILE/EDIT" meniire, majd valassza azt ki az [EXE] gombbal.
Megjelenik a "FILE/EDIT" men(i.

<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



Az R32TB teaching box kezelése

Robot mozgatdsa mozgatas izemmaodban

6.4

6.4.1

Robot mozgatasa mozgatas izemmaodban

Mozgatés izemmodban a robot Iépésenként mozgathaté. Ez a szakasz egy hattengelyes fliggéleges
csukldkaros roboton mutatja be a mozgatas izemmaodot. A tengelykonfiguracioé a robot tipusatol
fliigg. Az egyes robottipusok részletes leirdsat az adott robot miszaki kézikonyvében taldlja.

Mozgatas iizemmoédok

5 mozgatds lizemmod van:

Uzemmoéd

Uzemmoéd

Leiras

JOINT Gzemmod

R000862C

® Allitsa a teaching box [MODE] kapcsol6jat
"ENABLE" helyzetbe.

® Allitsa a kulcsos kapcsolot MANUAL allasba.

® Fzutan nyomja meg a [SERVO] gombot.
(A szervohajtas be van kapcsolva.)

® A JOINT lizemmodra torténd atkapcsoldas-
hoz nyomja meg a [JOG] és az [F1] gombot.

® A csuklok mozgatasahoz nyomja meg
a J1-J6 megfelel6 gombokat.

JOINT tizemmddban a robot tengelyei egy-
mastol figgetlenll mozgathatdk. A J1-J6 ten-
gelyek, valamint a J7 és J8 kiegészit6 tenge-
lyek egymastdl figgetlentl mozgathatdk.

A tengelyek szama a robot tipusatdl fiigg.

A J7 és J8 kiegészit6 tengelyek a [J1] és [J2]
gombokkal vezérelhetok.

TOOL tizemméd

Hajtsa végre a fent leirt harom m(veletet.
® Nyomja meg a TOOL tizemmadd bekapcsola-
sara szolgalé gombot.

® AzX,Y,Z A, B, Ctengelyeket a megfelelé
gombok megnyomdsaval mozgathatja.

A csucs helyzete TOOL izemmédban a tenge-
lyek kériil mozgathaté a szerszam-koordinata-
rendszerben.

A csucs linedrisan mozog. A robot helyzete
szerszam koordinatarendszerben az X, Y és Z
tengely koriil az A, B és C gombokkal forgatha-
t6 a csucs helyzetének modositasa nélkiil.

A pontos mozgatashoz allitsa be a szerszam
kozéppontjat MEXTL paraméterrel.

A szerszam-koordinatarendszer fligg a robot
tipusatol. Fliggdleges csuklokaros robotok
esetében az irdny a megfogotdl a csucs felé
+Z-ként van definialva.

SCARA robotok esetében a +Z az alaptdl felfe-
|é mutaté irany.

R000865C

Hajtsa végre a fent leirt harom m(iveletet.

® Nyomja meg az XYZ tizemmod bekapcsola-
séra szolgalé gombot.

A csucs helyzete XYZ tizemmddban a tenge-
lyek korll mozgathaté az XYZ koordinatarend-
szerben.

A robot helyzete az A, B és C gombokkal moz-
gathato az XYZ koordinatarendszerben az X, Y
és Z tengely koril a csucs helyzetének médosi-
tasa nélkiil. A pontos mozgatashoz allitsa be

a szerszam kozéppontjat MEXTL paraméterrel.

6-1. tabl.: Mozgatds lizemmddok (1)
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Robot mozgatdsa mozgatas izemmodban

Az R32TB teaching box kezelése

R000866C

Uzemméd Uzemméd Leiras
3 tengelyes XYZ Hajtsa végre a fent leirt harom miiveletet. A csucs helyzete a 3 tengelyes XYZ tizemmod-
izemmod ® Nyomja meg a 3 tengelyes XYZ lizemmod | ban a tengelyek kéril mozgathaté az

bekapcsolasara szolgélé gombot.

XYZ-koordinatarendszerben.

Az XYZ Gzemmoddal ellentétben a robot hely-
zete ugyanugy mozgathato a J4, J5 és J6 ten-
gelyek forgatasaval, mint JOINT tizemmddban.
Rogzitett cstccsal a helyzetaz X, Y, Z, J4, J5 és
J6 tengellyel interpoldlhatd, azaz a helyzet
nem éllandé.

A pontos mozgatashoz éllitsa be a szerszam
kozéppontjat MEXTL paraméterrel.

CIRCLE Gizemmod

S =
S

. . B
X B
+Y BJ a
+Y

R000867C

Hajtsa végre a fent leirt harom miiveletet.

® Nyomja meg a CIRCLE tizemméd bekapcso-
lasara szolgdlé gombot.

CIRCLE tizemmddban a csucs korkorosen for-
gathato a nullpont kordil.

Az X tengely mozgatésakor a csucs a robot
kdzéppontjabdl kiindulva sugdrirdnyd moz-
gast végez. Az Y tengely mozgatasa a JOINT
lzemmod J1 tengelyével megegyezd mozgést
eredményez. A Z tengely mozgatasa az XYZ
lzemmod Z tengelyének elmozduldséval
egyezik meg.

Ha az A, B vagy C tengelyek mozgatasakor

a megfogd ugyanugy mozog, mint XYZ Gzem-
médban. A tengelyek RH robottipus esetén
vezérelhetdk.

Munkadarab-léptet6
izemben

4

v

z N

X‘?ﬁf\ -
Y Munkadarab-

koordinétak

RO01546E

Hajtsa végre a fent leirt harom miiveletet.

® Nyomja meg haromszor a funkciégombot
a munkadarab-léptet6 Gzemre torténd
véltashoz.

® AzX,Y,Z A, B, Ctengelyeket a megfelelé
gombok megnyomdsaval mozgathatja.

Munkadarab-léptet6 Gizemben a megfogd
végpontja a tengelyek mentén mozgathaté

a szerszam-koordinatarendszerben. A robot az
A, B és C gombokkal a munkadarab-koor-
dinatarendszer X, Y és Z tengelyei kortil anél-
kdl fordithato el, hogy kdzben a megfogd
végpontjanak helyzete megvaltozna. A szers-
zam ko-zéppontjat meg kell hatarozni

a MEXTL paraméter segitségével.

MEGJEGYZES:
Munkadarab-koordinatarendszer:Hatérozza
meg a munkadarab-koordinatarendszert

a léptetd Uizem el6tt. (A koordinatarendszer
bedllitdsdhoz 8 paraméter (WKnCORD,

n = 1...8) all rendelkezésre.) Ha a munkadarab-
koordinatarendszer nincs beallitva, a robot
XYZ léptetd lizemben mozog. Tovabbi infor-
macidk a robot muszaki kézikdnyvében olvas-
hatok.

A funkcio a kovetkez6 szoftververzidk esetén
all rendelkezésre:

TB: A kdvetkezd verziétol 1.3

SD sorozat: A kdvetkezé verziotdl P8

SQ sorozat: A kdvetkezd verzidtol N8

6-1. tabl.: Mozgatds lizemmddok (2)

MEGJEGYZES

Amennyiben a megfigyelési pont TOOL lizemmodban, XYZ izemmédban vagy CIRCLE Gizemmaod-

ban egy szinguléris ponthoz kozeledik, hangjelzés hallhato, és a teaching boxon egy figyelmeztetd
jelzés jelenik meg. Ezt az MESNGLSW paraméterrel lehet deaktivalni. A paraméter és a "Szingularis
pont elérésekor megjelené hibalizenet" részletes leirdsat a kezelési és programozasi utasitasok

kozott olvashatja.
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Hibaelharitasra és karbantartasra vonatkozé informacidk Automata izemmaodban jelentkezé hibak

7

7.1

Hibaelharitasra és karbantartasra
vonatkozo informaciok

Automata izemmadban jelentkez6 hibak

VESZELY:

@® Azonnal meg kell szakitani a miikddtetést, ha rendellenességet észlel a robot vagy a hozzad
csatlakoztatott berendezések miikodésében. Ha a miikodtetés azonnali megszakitdsa to-
vdbbi veszélyeket rejt magdban, megfelelé id6pontban dllitsa le a berendezéseket.

@® Ha arobot Idthaté ok nélkiil dll meg automata iizemmédban, tilos a kezel6nek megkozeli-
tenie a robotot. Ha mégis meg kell kézeliteni a robotot, elétte nyomja meg a VESZSTOP
gombot vagy kapcsolja le a fékapcsolot. Bizonyosodjon meg arrdl, hogy fékapcsol6 lekap-
csoldsa nem eredményez uijabb veszélyeket/kdrokat.

@® Haaprogram ujrainditds utdn indul tjra, gy6z6djon meg arrdl, hogy aprogram djrainditdsa
kovetkeztében nem kdrosodhatnak a kiegészité berendezések (pl. ellenérizze a robot hely-
zetét ujrainditdskor, valamint, hogy inicializdlni kell-e a kiegészité berendezéseket stb.).

@ Ha torlés utdn mddositotta a programot, legaldbb egyszer tesztelnie kell a miikodését, mi-
elétt automata iizemmaédban futtatnd.

7.2

Hibaelharitas

Hiba esetén a kovetkezdképpen jarjon el:

@ A karbantartasi munkakhoz hasonléan a hibaelharitast is a védékeritésen kiviil, vagy a védékeri-
tésen belil csak a fékapcsold kikapcsolt allapota mellett, az automata Gizemméd kikapcsolasa
utan lehet elvégezni.

Amennyiben a hibaelharitast a véddkeritésen beliil kell elvégezni, éllitsa a robotvezérlé [MODE]
kapcsoldjat "MANUAL" helyzetbe, valamint a teaching box [Enable/Disable] (itk6zére "Enable”
helyzetbe.

@ Ha megjelenik a riasztds, el6szor a hibakod szamat vagy a hiba allapotat ellendrizze. Jegyezze fel
ezt a hibaelharitasi informaciot és olvassa el a hozzajuk tartozé részeket a kezelési és programozasi
utasitasok kozott.

@ Ha magat a robotot érinti a hiba, és a felhasznalé nem talélja a hiba okat, azonnal I1épjen kapcso-
latba a MITSUBISHI-képviselettel.
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Hiba meghatdrozasa Hibaelharitasra és karbantartasra vonatkozé informacidk

7.3 Hiba meghatarozasa

Hiba esetén egy 5 szamjegy( hibakdd jelenik meg a képernyén: "STATUS.NUMBER" (pl. C0010). Vila-
gitani kezd a RESET gombon taldlhaté LED.

Ateaching box kijelz6jén egy 4 szamjegy( hibakod jelenik meg. A hibakdd elsé szamjegye itt nem lat-
haté. Tehat példaul a "C0010"-es hibakdd esetében a kijelzén a kdvetkezé jelenik meg: "0010".

A korabban megjelené hibaiizenetek listdja a teaching box képernyémenijének "ERROR LOG" ele-
mével hivhaté el8. Ehhez elész6r nyugtaznia kell a hibat.

A hibakoédok, a hibdk okai, valamint az ellenintézkedések a kezelési és programozasi utasitasok kozott
talalhaték. Amennyiben az ott szereplé ellenintézkedésekkel sem lehet elharitani a hibat, Iépjen kap-
csolatba a MITSUBISHI-képviselettel.

L A csillaggal (*) jelolt hibdkat csak azutan lehet nyugtdzni,

miutan a hibaelharitas végeztével ki- és
bekapcsolta a fékapcsolot.

A hiba tipusat egy négyjegyu szém jelzi.

A hibakédok harom csoportba sorolhaték a hiba
mértéke alapjan:

H:sulyos hiba......... A szervo fesziiltsége lekapcsol.
L: kisebb hiba ......... A mUikddés megszakad (szlinetel).
C: Figyelmeztetés...... A robot tovabb mikodik.

7-1. abra: A hibaiizenetek felépitése

MEGJEGYZES A hibakéd utolsé szamjegye jeldlheti a tengely szamat is.
Példa: A H0931 hibakdd az J1. tengely motorjanak tuldramara figyelmeztet.
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Hibaelharitasra és karbantartasra vonatkozé informacidk Biztositékok cseréje

7.4 Biztositékok cseréje

Ha a sUritett levegével mikodé megfogo interfészkartydjan vagy a vezérlépanelen meghibasodik
egy biztositék, hibalizenet jelenik meg a kijelzén. A hibalizenet arrdl is tajékoztat, hogy melyik bizto-
sitékot kell kicserélni.

7.4.1 Biztositék és hibaiizenetek
Hibakod Leiras Egység Panel/Modul Biztositék

HO082 A stritett leveg6vel miikédé megfogd CR1D/DUT RZ375 L (Qév!eges
biztositéka hibas CR2D/DU2 aramerésség: 1,6 A)

F3 (névleges

CR1D/DU1 TZ801A . PR

Ho083 Az dramforras vagy a s(iritett levegével aramerGsség: 1,6 A)

miikodé megfogo biztositéka hibas F5 (névleges
CR2D/DU2 TZ352B aramerésség: 1,6 A)

7-1. tabl.: Biztositékok

7.4.2 A siiritett levegovel miikodo6 megfogo biztositéka

A "H0082"-es hibalizenet megjelenésekor cserélje ki az F1 biztositékot (névleges dramerésség: 1,6 A)
a sUritett leveg6vel mikodé megfogo vezérlé a kartydn RZ375 panelén.

RZ375

DD @ - F1 biztositék

00 00 00 00
1000 00 o

[

R001495C

7-2. abra: A sdiritett leveg6vel miik6d6 megfogd biztositéka
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A siiritett levegovel miikodo megfogoé aramforrasanak biztositéka

CR1D robotvezérl6/DU1 mozgatasvezérlo

A "H0083"-as hibatizenet megjelenésekor cserélje ki az F3 biztositékot (névleges aramerdsség: 1,6 A)
a kartyan TZ801A.

Biztositék F3

Kartyan
TZ801A

TZ801A

Robotvezérlé6 CR1D/DU1mozgatasvezérlé

RO01773E

7-3. abra: A stiritett levegével miik6dé megfogé dramforrdsdnak biztositéka (CR1D/DU1)

CR2D robotvezérl6/DU2 mozgatasvezérlo
A "H0083"-as hibalizenet megjelenésekor cserélje ki az F5 biztositékot (névleges dramerésség: 1,6 A)
az aramkori lapon TZ352B.

Biztositék F5

A vezérl6késziilék eldlapja
vagy mozgatasvezérld

TZ352B

RO01496E

7-4. abra: A stiritett levegével miik6dé megfogé dramforrdsdnak biztositéka (CR2D/DU2)
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7.5 Karbantartasra vonatkozo utasitasok

FIGYELEM:
A Valamennyi karbantartdsi munka kizdrélag az aldbbi, biztonsdgra vonatkozo eléirdsokkal
osszhangban végezhetd!

@ A varhaté karbantartasi id6kozok megallapitdsdahoz hasznélja az RT ToolBox2 robotprogamozasi
szoftver "Maintenance Forecast" funkciojat.

@ A karbantartasi munkalatokat lehet8ség szerint a véddkeritésen kivul kell végezni.

@® Amennyiben a karbantartdsi munkdakat mégis a véddékeritésen beliil kell elvégezni, le kell kapcsol-
ni a berendezés dramellatasat a fékapcsoldn, és lakattal kell gondoskodni arrdl, hogy a munkala-
tok alatt ne lehessen azt visszakapcsolni. Ugyeljen arra, hogy a berendezés lekapcsolasa ne okoz-
zon veszélyt vagy karokat.

@ Biztositsa, hogy a minden nap és az id6kdzonként végrehajtandé ellendrzések a mdszaki kézi-
kényv utasitasainak megfeleléen megtorténnek. A gyartd altal kibocsatott robotrendszer ellen-
Orzési- és karbantartdsi programot figyelembe kell venni. Amennyiben olyan specialis karbantar-
tasi munkalatok elvégzésére van szlikség, amely nehézségeket okoz a felhasznélonak, vegye fel
a kapcsolatot a MITSUBISHI ELECTRIC szervizosztalyaval.

@ Ha a robotvezérlén hajt végre karbantartasi munkalatokat, ellendrizze a hitéventilatort is, pl.
hogy keringeti-e a levegét.

@ Ha a robot fékei ki vannak oldva, a robotkart (csuklékaros robot esetén) vagy a J3 tengelyt
(SCARA robot esetén) kézzel ki kell tdmasztani, nehogy véletleniil rdessen a végallasiitkozore.
Ehhez egy maésik személy segitségére van sziikség.

@ A robotkarbdl kisebb mennyiségl kenéanyag tavozhat. Ha ez szennyezheti a kdrnyezetet, rend-
szeresen ellendrizni kell a robot kendanyag-fogyasztasat. Ha észleli, hogy a robotbdél kenéanyag
tavozott, torolje le egy ruhdval, hogy ne szennyezédjon a padlé és a robot kdrnyezete.

@ Biztositson elegendé helyet és fényt a karbantartasi munkalatok elvégzéséhez.

@ Tilos atépiteni vagy nem megfelel6 alkatrészekkel felszerelni a robotot. Mindig kizarélag eredeti
alkatrészeket és tartozékokat hasznaljon. Soha ne hasznaljon a gyarté altal nem jévahagyott
alkatrészeket és tartozékokat. Mindig gy6z6djon meg arrél, hogy a robot biztonsagi funkcioi
megfeleléen miikddnek.

@ Azaramforrds visszakapcsolasa elétt gy6z6djon meg arrdl, hogy eza mlvelet teljesen veszélytelen.

@ A karbantartasi munkalatok elvégzése utan valamennyi ideiglenesen kiiktatott biztonsagi beren-
dezést Ujra be kell kapcsolni (p. a véddkerités ajtdnyitas-érzékeljét stb.).

@ Karbantartas kozben ne ellenérizze a szigetelés ellendllasat.

@ Ne zérja rovidre, ne toltse Ujra, ne melegitse fel, ne égesse el vagy ne szerelje szét az elemeket.
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Karbantartasra vonatkozdé utasitasok Hibaelharitasra és karbantartasra vonatkozo informaciok

7-6 S MITSUBISHI ELECTRIC



Fliggelék

Méretek

A

A.1

A.1.1

MEGJEGYZES

Fliggelék

Méretek
A robot munkateriilete

A kovetkezd abran az RV-2SDB és az RV-2SQB 6ttengelyes robotkarok mozgéstartomanya lathato.

Téomeg: 19 k
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A-1. abra: Az RV-2SDB és RV-25QB robotkarok mozgdstartomdnya

I A munkatertlet a fogé nélkiili robotkar P pontjara vonatkozik.
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Méretek Fliggelék
A kovetkezd dbran az RV-3SDJB és az RV-35QJB ottengelyes robotkarok mozgastartomanya lathaté.
A70° Tomeg: 33 kg
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mm-ben van megadva
641 450
R0O01498E
A-2. abra: Az RV-3SDJB és RV-35QJB robotkarok mozgdstartomdnya
MEGJEGYZES I A munkateriilet a fog6 nélkiili robotkar P pontjara vonatkozik.
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Fliggelék Méretek

A kovetkezd dbran az RV-3SDB és az RV-3SQB hattengelyes robotkarok mozgastartomanya lathaté.

Tomeg: 37 kg
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A-3. dbra: Az RV-3SDB és RV-35QB robotkarok mozgdstartomdnya

MEGJEGYZES I A munkateriilet a fog6 nélkili robotkar P pontjara vonatkozik.
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Méretek Fliggelék
A kovetkezd dbran az RV-6SD és az RV-65Q robotkarok mozgastartomanya lathatoé.
Tomeg: kb. 58 kg
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R0O01500E
A-4. abra: Az RV-65D és RV-65Q robotkarok mozgdstartomdnya
MEGJEGYZES I A munkaterilet a fogé nélkiili robotkar P pontjara vonatkozik.
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Fliggelék

Méretek

MEGJEGYZES

A kovetkezd dbran az RV-6SDL és az RV-6SQL robotkarok mozgastartomanya lathato.
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Tomeg: kb. 60 kg
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A-5. abra: Az RV-65DL és RV-65QL robotkarok mozgdstartomdnya

I A munkatertlet a fogé nélkiili robotkar P pontjara vonatkozik.
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Méretek

Fliggelék

MEGJEGYZES

A kovetkezd dbran az RV-12SD és az RV-12SQ robotkarok mozgastartomanya lathato.

Tomeg: kb. 93 kg
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A-6. dbra: Az RV-12SD és RV-125Q robotkarok mozgdstartomdnya

| A munkateriilet a fogo nélkili robotkar P pontjara vonatkozik.

S MITSUBISHI ELECTRIC



Fliggelék Méretek
A kévetkezd dbran az RV-12SDL és az RV-12SQL robotkarok mozgastartomanya lathaté.
Tomeg: kb. 98 kg
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RO01160E
A-7. abra: Az RV-12SDL és RV-12SQL robotkarok mozgdstartomdnya
MEGJEGYZES | A munkateriilet a fogo nélkili robotkar P pontjara vonatkozik.
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Méretek Fliggelék

A kovetkez6 dbran az RH-6SDH3520 és az RH-6SQH3520 robotkarok kiilsé méretei és mozgastarto-
manyuk lathaté.

Tomeg: 20 kg
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A nézet

A-8. dbra: Az RH-65SDH3520 és az RH-6SQH3520 robotkarok kiilsé méretei és mozgdstartomdnya
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Fliggelék

Méretek

A kovetkez6 dbran az RH-6SDH4520 és az RH-6SQH4520 robotkarok kiilsé méretei és mozgastarto-

manyuk lathaté.

Tomeg: 21 kg
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A-9. dabra: Az RH-65DH4520 és az RH-65QH4520 robotkarok kiils6 méretei és mozgdstartomd

nya
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Méretek

Fliggelék

A kovetkez6 dbran az RH-6SDH5520 és az RH-6SQH5520 robotkarok kiilsé méretei és mozgastarto-

manyuk lathaté.
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A-10. abra: Az RH-65SDH3520 és az RH-65SQH5520 robotkarok kiils6 méretei és mozgdstartomdnya
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Fliggelék Méretek

A kovetkez6 dbran az RH-12SDH7035 és az RH-12SQH7035 robotkarok kiilsé méretei és mozgastar-
tomanyuk lathaté.

Tomeg: 43 kg
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A-11. abra: Az RH-12SDH7035 és az RH-12SQH7035 robotkarok kiilsé méretei és mozgdstartomdnya
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Méretek

Fliggelék

A kovetkez6 dbran az RH-12SDH8535 és az RH-12SQH8535 robotkarok kiilsé méretei és mozgastar-

tomanyuk lathaté.

Telepités
helye

Tomeg: 45 kg
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164

70

70

782
Max 840

Valamennyi méret
mm-ben van megadva

R001392E

A-12. abra: Az RH-12SDH8535 és az RH-12SQH8535 robotkarok kiilsé méretei és mozgdstartomdnya
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Fliggelék

Méretek

A kovetkez6 dbran az RH-20SDH8535, RH-20SDH8545, RH-20SQH8535 és RH-20SQH8545 robotkarok

kllsé méretei és mozgastartomanyuk lathato.

Toémeg:
RH-20SDH8535: 47 kg
RH-20SDH8545: 48 kg
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A-13. abra: Az RH-20SDH8535, RH-20SDH8545, RH-20SQH8535 és RH-20SQH8545 robotkarok kiilsé

méretei és mozgdstartomdnya
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Méretek Fliggelék

A kdvetkezd dbran az RH-20SDH10035, RH-20SDH 10045, RH-20SQH 10035 és RH-20SQH 10045 robot-
karok kiils6 méretei és mozgastartomanyuk lathaté.

Toémeg:
RH-20SDH10035: 50 kg
RH-20SDH10045: 51 kg
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A-14. abra: Az RH-20SDH10035, RH-20SDH10045, RH-20SQH 10035 és RH-20SQH 10045 robotkarok
kiils6 méretei és mozgdstartomdnya
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Fliggelék Méretek

A.1.2 A robotvezérlok, mozgatasvezérlok és a CPU méretei

CR1D robotvezérl6é és DU1 mozgatasvezérlo

Tomeg: kb. 9 kg
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A-15. abra: A CR1D robotvezérl6 és a DUT mozgatdsvezérl6 méretei
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Méretek Fliggelék

CR2D robotvezérl6é és DU2 mozgatasvezérlo

Toémeg:
CR2D: kb. 21 kg
DU2: kb. 20 kg
408
10 177 (127.8) (135) (37.5)
i —— i — & | [Po h
@® @
) (=] ® ® b
= 5

®
@

185
200

15

408 (36)

Valamennyi méret
mme-ben van megadva

R001505E

A-16. abra: A CR2D robotvezérls és a DU2 mozgatdsvezérl6 méretei
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Fliggelék

Méretek

Robot CPU Q172DRCPU

Tomeg: 0,33 kg
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A-17. abra: A robot CPU Q172DRCPU méretei
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Méretek Fliggelék
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Fliggelék Targymutatd
Targymutaté
A Karbantartasra vonatkozé utasitasok .............. 7-5
A CPU Kicsomagolas .........coviiiiiniiiiiiininin... 3-1
csatlakoztatésa . ... 4-3,4-4 Kornyezetifeltételek ..............covviiiiin... 1-4
A foldelés M
csatlakozdja ... 3-22
A robotkar Menielem kivalasztdsa ..............ccccoinin.n. 6-7
foldelése 323 MenUstruktira .........coviiii i 6-1
A robotrendszer Méretek ..o e A-1
foldelése ..o 3.22 Modellek attekintése .............cccoiiiiiiiii., 1-1
A robotvezérlé Mozgatds lizemmoédok .............coviiiiin., 6-9
foldelése . 4.5 Mozgatasvezérld ...........ccoiiiiiiiiii 2-12
A VESZSTOP N
csatlakoztatdsa ..o, 4-7
Alaphelyzet beallitasa . ...........oveueeeeenann.. 5.6 Nullpont bedllitdsa .............ccooiiiiiiiiin... 5-6
Attekintés R
Robotmodellek ... 1-1
Robotvez&rldK ... 1-1  Rendszerkonfiguraci6
SDsoOrozat .......coviiiiiiii e 2-3
B SQ SOIOZAL ..t 2-4
Biztositék CSeréje ......ouvvuiiniiiiiiiiannn, 7-3  Robotmozgatdsa ...t 6-9
Robotkar
C Elemek ..ovniniii 2-5
CPU Robotkarok
csatlakoztatasa . ... ..o 4-3, 4-4 Modellek attekintése .............. ...l 1-1
QIEMEK v 2-14  Robotvezérlé
Telepités ...ooovevii i 3-19 Modellek attekintése ......................... 1-1
Csatlakozékabel VezérlOk ....ovvi 2-7
csatlakoztatdsa ..., 4-1 s
Csatlakoztatas a
teaching DOXNOZ. oo oo 4-13 SCARATTObOt ot 2-6
Csukldkaros robot ..o oo 2.5 SZAIItAS vt 3-6
Szallitasi terjedelem
H SDSOrOZat ..o 2-1
Haldzati csatlakozd .........oooeiiiiiiiinn. 4-5 SQS0rozZat ...t 2-2
Hibaelharitds ..ot 7-1 T
I Teaching box
INGTEAS e 5-1 Kezelés ..ovvrriii 6-1
Mendstruktara ..o, 6-1
K Teachingbox. ........coiviiiiiiiii it 2-15
Kapcsolodas Telepités ..o e 3-1
a halézati csatlakozéhoz ...................... 4-5
Karakter
TOrI€se .. i 6-6
Karakterek
bevitele ... 6-5
SD-/SQ sorozat A-19



Targymutaté Fliggelék
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A1/ 12.09

Product Service

EC-Statement of Compliance
No. E6 1011 25554 038

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
Model(s): SD series
(See Attachment for Nomenclature)
Description of Rated Voltage: 230 VAC(1 phase)/
Object: 230, 400 VAC(3 phase)
Rated Power: 0.6 KW (230 VACY

1.7 KW (230 VACY
3.4 KW (230, 400 VAC)
Protection Class: |

Tested EN 61000-6-4:2007; EN 61000-6-2:2005
according to:

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 fo the sample and its
technical documentation submitted to TUV SUD Product Service GmbH for testing and
certification. See also notes overleaf.

Technical report no.: TYOEMC23985A
I I s
e
// / ;’{jMMM

Date, 2010-11-29 { Johann Roidt)}

TUV 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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At /12,09

Attachment
Statement No.

E6 10 11 25554 038

SD series Grouping Items

1. AC 400V /230V 3 phase 3.4kW
RV-12SD({-5**)
RV-12SDL(-S**)
RV-12SDC(-S**)
RV-12SDLC(-8*)
RV-128D-SUL**
RV-128DL-SUL**
RV-128DC-SUL**
RV-12SDLC-SUL*
RV-18SD(-5*)

. RV-18SDC(-5*}

. RvV-188D-SUL**

. Rv-188DC-SUL**

. RV-8SD-SM6**

. RV-6SDL-SM6**

. RV-6SD-SULM&**

. RV-8SDL-SULM6E**

. RV-38D-SM6&**

. RV-3SDB-SM6**

. RV-3SDB-SULM&**

. RV-38DJ-SM6**

. RV-3SDJB-SM6**

. RV-38DJB-SULM6**

. RH-8SDH4517M-SM6**

. RH-6SDH3517M-SM6™*

. RH-6SDH5517M-SM6**

. RH-6SDH4517M-SULM&**

. RH-8SDH3517M-SULM&G**

. RH-6SDH5517M-SULM&**

. RH-12SDH7030M-SM6**

. RH-128DH5530M-SM6**

. RH-128DH8530M-SM6**

. RH-18SDH8530M-SM6**

©CoOoNOALN=S

_
-

O W W N NN MN N MNNMNMNDN - A @ a2 a a
N =2 O © 00 ~N G G b WN 220 O~ O b Wk

Page 2 of 9

33.
34,
35.
36.
37.
38.
39.
40.
41.
42.
43.
44,
45,
46.
47.
48.
49,
50.
51.
52.
53.
54,
55.
56.
57.
58,
59,
60.
61.
62.
63.
64.

Product Service

RH-12SDH7030M-SULM6**
RH-128DH5530M-SULM6E™*
RH-12SDH8530M-SULM6E**
RH-18SDH8530M-SULM6E**
RH-6SDH4527M-SM6**
RH-68DH3527M-SM&**
RH-88DH5527M-SM6**
RH-6SDH4527M-SULM6™
RH-6SDH3527M-SULME*
RH-6SDH5527M-SULM6™*
RH-12SDH7038M-SM6**
RH-12SDH5538M-SM6**
RH-12SDH8538M-SM6**
RH-12SDH7038M-SULM6&**
RH-128DH5538M-SULM6**
RH-128DH85638M-SULM6™*
RH-20SDH8538M-5M6™*
RH-208DH8530M-5M6™*
RH-20SDH10038M-SM6**
RH-20SDH10030M-SM6**
RH-20SDH8538M-SUL.M6**
RH-20SDH8530M—-SULM6**
RH-20SDH10038M-SULM&**
RH-20SDH10030M-SULM&™*
RH-3SDHR3512MW-SM6™**
RH-3SDHR5512MW-SM6*™
RH-3SDHR3512MW-SULM&**
RH-3SDHR5512MW-SULMG**
RH-3SDHR3512M-SM6**
RH-3SDHR5512M-SM6**
RH-3SBHR3512M-SULMB**
RH-3SBHR5512M-SULMB**

T{v SUD Product Service GmbH - Zertifizierstelle - RidlerstraRe 65 - 80339 Miinchen - Germany
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Attachment
Statement No.

Product Service

E6 10 11 25554 038

2. AC 230V 1 phase 1,7kKW

1. RV-6SD(-5**) 35. RH-6SDH5517M-SUL3**
2. RV-6SDL(-S**) 36. RH-6SDH4517C-SUL3**
3. RV-6SDC(-S**) 37. RH-6SDH3517C-SUL3**
4. RV-6SDLC(-S**) 38. RH-6SDH5517C-8SUL3**
5. RV-68D-SUL** 39. RH-128DH7035(-5*%)
6. RV-6SDL-SUL** 40. RH-12SDH5535(-5*)
7. RV-8SDC-SUL** 41. RH-12SDH8535(-58*)
8. RV-8SDLC-SUL** 42, RH-18SDH8535(-8**)
9. RV-38D-S3* 43, RH-12SDH7030M(-5**)
10. RV-3SDC-83** 44, RH-12SDH5530M(-8**)
11. RV-3SDB-S3** 45, RH-128DH8530M(-S**)
12. RV-3SDBC-83** 46. RH-18SDH8530M(-S**)
13. RV-3SDB-SUL3** 47. RH-128DH7030C(-S*)
14, RV-3SDBC-SUL3* 48, RH-12SDH5530C(-S**)
15. RV-38DJ-83** 49, RH-12SDH8530C(-S**)
16. RV-3SDJC-83** 50. RH-18SDH8530C(-5**)
17. RV-3SDJB-83** 51. RH-128DH7035-SUL**
18. RV-38DJBC-83** 52. RH-12SDH5535-SUL**
19. RV-3SDJB-SUL3** 53. RH-128SDH8535-SUL**
20. RV-35DJBC-SUL3** 54. RH-18SDH8535-SUL**
21. RH-65DH4520-S3** 55. RH-128DH7030M-SUL**
22. RH-6SDH3520-83** 56. RH-12SDH5530M-SUL**
23. RH-6SDH5520-83** 57. RH-12SDH8530M-SUL**
24. RH-6SDH4517M-S3** 58. RH-18SDH8530M-SUL**
25. RH-6SDH3517M-83** 59. RH-128DH7030C-SUL**
268. RH-6SDH5517M-S3** 60. RH-128DH5530C-SUL**
27. RH-6SDH4517C-83* 61. RH-128DH8530C-SUL**
28. RH-6SDH3517C-83* 62. RH-18SDH8530C-SUL**
29. RH-6SDH5517C-83** 63. RV-128D-83*
30. RH-6SDH4520-SUL3* 64. RV-12SDL-83*
31. RH-6SDH3520-SUL3** 65. RV-128DC-83**
32. RH-6SDH5520-SUL3** 66. RV-12SDLC-S3**
33. RH-6SDH4517M-SUL3** 67. RV-128D-SUL3**
34. RH-6SDH3517M-SUL3** 68. RV-128DL-SUL3**
Page 3 of 9
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E6 10 11 25554 038 Product Senvce
69. RV-128DC-SUL3** 104. RH-86SDH5527M-83*
70. RV-12SDLC-SUL3** 105. RH-65DH4527C-53**
71. RH-20SDH8538M(-S**) 106. RH-6SDH3527C-53**
72. RH-20SDH8530M(-8**) 107. RH-6SDH5527C-83**
73. RH-20SDH10038M(-S**) 108. RH-6SDH4532-SUL3*
74. RH-20SDH10030M(-5**) 109. RH-8SDH3532-SUL3**
75. RH-20SDH8538C(-S**) 110. RH-8SDH5532-SUL3**
76. RH-20SDH8530C(-S**) 111. RH-6SDH4527M-SUL.3**
77. RH-20SDH10038C(-S%*%) 112. RH-6SDH3527M-SUL3**
78. RH-20SDH10030C(-5**) 113, RH-8SDH5527M-SUL3**
79. RH-208DH8545 -SUL** 114, RH-6SDH4527C-SUL3**
80. RH-20SDH8535-SUJL** 115, RH-6SDH3527C-SUL3**
81. RH-20SDH10045-SUL** 116, RH-6SDH5527C-SUL3**
82. RH-20SDH10035-8UL** 117. RH-128SDH7045(-8**)
83. RH-20SDH8538M—SUL** 118. RH-12SDH5545(-5*)
84, RH-20SDH8530M-SUL** 119. RH-12SDH8545(-5*%)
85, RH-20SDH10038M—SUL** 120. RH-12SDH7038M(-S**)
86, RH-20SDH10030M—SUL** 121. RH-12SDH5538M(-5*%)
87. RH-20SDHB8538C—SUL** 122. RH-128DH8538M(-5**)
88. RH-208DH8530C-SUL** 123. RH-128DH7038C(-S**)
89. RH-20SDH10038C-SUL* 124. RH-128DH5538C(-8*)
90. RH-20SDH10030C-SUL** 125. RH-128DH8538C(-S8*%)
91. RH-12SDH8538M-SUL** 126. RH-128DH7045-SUL**
92. RH-12SDH7038C-SUL** 127. RH-128DH5545-SUL**
93. RH-12SDH5538C-SUL** 128. RH-128DH8545-SUL**
94. RH-12SDH8538C-SUL** _ 129. RH-125DH7038M-SUL**
05. RH-20SDH8545 (-5*%) 130, RH-12SDH5538M-SUL**
96. RH-20SDH8535(-8**) 131. RH-3SDHR3515W(-8**)
97. RH-20SDH10045(-S**) 132. RH-3SDHR5515W(-8**)
8. RH-20SDH10035(-5*%) 133. RH-3SDHR3512MW(-S**)
98. RH-865DH4532-53** 134. RH-3SDHR5512MW(-5**)
100, RH-6SDH3532-83** 135. RH-3SDHR3515W-SUL**
101. RH-6SDH5532-83** 136. RH-3SDHR5515W-SUL**
102. RH-6SDH4527M-S3** 137. RH-35DHR3512MW-SUL**
103. RH-8SDH3527M-83** 138. RH-3SDHRA5512MW-SUL**
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E6 10 11 25554 038
139. RH-3SDHR3515 (-8*%) 143. RH-3SDHR3515-SUL**
140. RH-3SDHR5515 (-S**) 144, RH-38DHR5515-SUL**
141. RH-3SDHR3512M (-8**) 145, RH-3SDHR3512M-SUL**
142. RH-3SDHR5512M({-5**) 146. RH-3SDHR5B512M-SUL**

3. AC 230V 1 phase 0.6kW

1. RV-28D(-8**) 17. RH-6SDH3517M-8**
2. RV-2SDB(-S**%) 18. RH-6SDH5517M-8**
3. RvV-28D-S12 19. RH-6SDH4517C-S**
4. RV-2S8DB-512 20. RH-6SDH3517C-S*

5. RV-38D-5* 21. RH-6SDH5517C-8*

6. RV-38DC-S** 22. RH-6SDH4532(-8*%)

7. RV-38DB-8** 23. RH-6SDH3532(-S*%)

8. RV-35DBC-8** 24. RH-6SDH5532(-8*%)

9. RV-35DJ-S** 25. RH-6SDH4527M(-S**)
10. RV-3SDJC-5** 26. RH-8SDH3527M({-5**}
11. RV-38DJB-S** 27. RH-8SDH5527M(-8**)
12. RV-38DJBC-5** 28. RH-8SDH4527C(-8**)
13. RH-6SDH4520-8** 29. RH-8SDH3527C(-S**)
14. RH-6SDH3520-8** 30. RH-6SDH5527C(-S**)
15. RH-6SDH5520-8** 31. RH-3SDHR3515N(-5**)
16. RH-6SDH4517M-S** 32. RH-35DHR5515N(-5*%)
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Nomenclature

Group A, B Model name description is shown as follows.
RV -xSDx-Xx
(1 @)@ B

(1) V: Vertical Robot
(2) Maximum Payload specification:

6 : Bky
12 1 12kg
18 : 18kg

(3) SD : 8D series robot
{49)L : Arm extension model
C : Clean room model

LC :Cleanrocomarm
extension model
{56) Dimension and Ambient specification:
[none] : driven by RIC
CR3D-7*1M (for RV-12S8D)
CR2D-7*1 / CR2DA-7*1 (for RV-68D)
SM6xx: Oil mist model driven by R/C
CR3D-7*1M-8M6xx (only RV-6SD)
SULxx:UL specification/driven by R/C
CR3D-7*1M-SULxx (for RV-128D)
CR2D-7%1-SULxx (for RV-6SD)
SULMG6xx:UL specification/
Oil mist model driven by R/C
CR3D-7*1M-SULM6Bxx{only RV-6SD)
$3xx :driven by R/IC CR2D-7*1-83xx/ CR2DA-7*1-S3xx(only RV-128D)

Group C Model name description is shown as follows.
RV-3 SDJ B x-Xx

(MEy @@ & B, @)
(1) V: Vertical Robot
(2) Rated Payload specification:

3 : 3kg
(3) SD : SD series robot
(4) Jd : 5 axes exist
[none] : 6 axes exist
(6) B : All axes are equipped with brake

[none] : Basic model
J4 axis and J6 axis are not equipped with brake.
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(8) € :Clean room model

[none}] : Basic model
(7) Special specification number
Pilot number and specification as follows

Sxx : driven by R/IC CR1DA-7*1-8xx
83xx :driven by R/C CR2D-7*1-83xx/ CR2DA-7*1-83xx
SM6xx : R/C Oil mist medel

driven by R/C CR3D-7*1M-SM6xx
SUL3xx: UL specification and R/C Oil mist model

driven by R/C CR2D-7*1-8UL3xx
SULMG6xx: UL specification R/C Oif mist model

driven by R/C CR3D-7*1M-SULMBxx

Group D Model name description is shown as follows.
RH-%x SDH 2xx XX X - XX

1 @E) @ 6 ©& O

(N H: Horizontal Robot
(2) Maximum Payload specification:

6 : Bkg

12 :12kg
18 : 18kg
20 : 20kg

(3) SD : SD series robot

(4) Arm length{No1 and No2 arm) specification:
35 : 350 mm arm 70 : 700 mm arm
45 1 450 mm arm 85 : 850 mm arm
55 : 550 mm arm 100 : 1000 mm arm
(5) Z axis working area specification:

17 ;170 mm arm 32 : 320 mm arm
20 : 200 mm arm 35 : 350 mm arm
27 270 mm arm 38 : 380 mm arm
30 : 300 mm arm 45 1 450 mm arm
(6) Dimension and Ambient specification:

M : Oil mist modsi

] : Clean room model

[none] : Basic model
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(7) Optional specification:
Sxx :RH-6SDH driven by R/C CR1DA-7*1-Sxx
RH-12/18/20SDH  driven by R/C CR2D-7*1-Sxx/ RIC CR2DA-7*1-Sxx
S3xx; driven by R/C CR2D-7*1-83xx/ CR2DA-7*1-83xx
(only RH-6SDH)
SM6xx: Oil mist model driven by R/C
CR3D-7*1M-SM8Bxx
SULxx: UL specification driven by R/C
CR3D-7*1M-SULxx
(only RH-12 / 18SDH)
SUL3xx: UL specification driven by R/C
CR2D-7*1-SUL3xx (only RH-6SDH)
SULM®6>x: UL specification /

Oil mist model driven by R/C
CR3D-7*1M-SULMB6xx
(only RV-12 / 188DH)

Group E Model name description is shown as follows.
RV-2 SD B -Xx
Mme & @ G

{1) V: Vertical Robot
(2) Rated Payload specification:

2 . 2Kg
(3) SD : SD series robot
(4) B : All axes are equipped with brake
[none] : Basic model
J4 axis and J6 axis are not equipped with brake.

(5) Special specification number
Pilot number and specification as follows

Sxx : driven by R/C CR1DA-77*-8xx
$12 - machine cable connectors {between Robot arm and Robot controlier) are original

square type.
driven by R/C CR1DA-77*-S12
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Group F Model name description is shown as follows.

M @ @ & 6 6 O

(1)H: Horizontal Robot
(2) Maximum Payload specification:
3 : 3kg

(3) SD : SD series robot

(4) R : Reverse mount model

(5) Arm length{No1 and No2 arm} specification:
35 : 350 mm arm
55 : 650 mm arm
(6) Z axis working area specification:
12 : 120 mm arm
15 ;1580 mmarm

(7) Dimension and Ambient specification:
[none] : Basic model

M : Ol mist model
(8) Special specification:
W : Basic model
N - the special machine cable model driven by CR1DA-781-Sxx

[none] : Basic model regular type (same with "W")

(9) Optional specification:
Sxx : RH-3SDHRxxxxN driven by R/C, CR1DA-781-Sxx

RH-3SDHRxxxxW
and RH-3SDHRxxxx  driven by R/C, CR2DA-781-Sxx

SM6xx: Oil mist model driven by R/C, CR3D-781M-SM6xx
SULxx: UL specification driven by R/G, CR3D-781M-SULxx
SULMBxx:UL specification /Oil mist model driven by R/C, CR3D-781M-SULMBxx
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MITSUBISHI
ELECTRIC

Changes fov the Better

EC Declaration of Conformity

We, the undersigned,

Manufacturer MITSUBISHI ELECTRIC CORPORATION NAGOYA WORKS
Address, City 1-14,Yada-minami 5-chome, Higashi-ku, Nagoya 461-8670
Country Japan

Phone number

+81 52 712 2354

Fax number/e-mail

+81 52 722 0384

Authorized

representative in MITSUBISHI Electric Europe B.V
Europe

Address, City 40880 Ratingen

Country Germany '

Certify and declare under our sole responsibility that the following apparatus:

Type Name Industrial Robot

Manufacturer MITSUBISHI'ELECTRIC CORPORATION NAGOYA WORKS
Brand MELFA

Model No. SD series

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

EN61000-6-4:2007

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

EN 1SO12100-1:2003
EN 1S012100-2:2003
EN 1050:1997
Type B:Group safety standards
B1:Safety aspects
EN60204-1 :'2006, EN294:1992, EN349:1993
1ISO13849-1:2006
Type C:Machine Safety standard
1SO10218-1:2006

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

Directive.
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MITSUBISHI
ELECTRIC

Changes for the Better
The Technical documentation is kept at the following address:

Company MITSUBISHI Electric Europe B.V
Address, City Gothaer St. 8 40880 Ratingen
Country Germany

Phone number +49 2102 486 0

Fax number +49 2102 486 1120

Date November 9, 2010

Name and position of person

binding the manufacturer : ; f ; z
- \

Takaaki Nishimura

Manager _
Robot Manufacturing Department
MITSUBISHI ELECTRIC CORPORATION NAGOYA WORKS
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B Declaration Type of models

Table 1 : The list of RV-12SD series for grouping certification. ;A group
Mode| name :
No. Classification Robot Controller
12.718kg-Load
1 0il mist basic model RV-12SD(-S**)
2 | 0il mist arm extension model RV-12SDL(-S**) CR3D-701M(-S**)
3 | 0il mist ~heavy load model RV-18SD(-S**)
4 | Clean room basic model (Class 10) RV-12SDC(-$**¥)
5 | Clean room arm extension model (Class 10) RV-12SDLC(-S**) CR3D-701(-5**)
6 | Clean room ~heavy load model (Class 10) RV-18SDC(-S**)
7 0il mist basic model , 1Phase Power model RV-12SD-S3**
Robot controller
0il mist arm extension model., with 1Phase .
8 | power mode! Robot control ler RV-12SDL-S3 CR2D-701-S3**/
H - - *%
9 Clean room basic model (Glass 10) 1Phase Power RV-12SDC-S3** CR2DA-701-S3
model Robot controller
Clean room arm extensionmode! (Class 10) with e
10 | {Phase Power model Robot control ler RV-12SDLC-S3
UL specification oil mist basic model with .
" | {phase Power model Robot control ler RV-12SD-SUL3
12 UI.' specification oil mist arm extension mode| RV-12SDL-SUL3**
with 1Phase Power model Robot controller
UL specification oil mist basic mode! with CR2D-701-SUL3"*
- . * %
13| {Phase Power model Robot control ler RV-12SDC-SUL3
UL specification oil mist arm extension model s
14| with 1Phase Power model Robot control ler RV-12SDCL-SUL3
15 l_JL spgclflf:atlf)n oil mist basic model RV-12SD-SUL** 3
including oil mist model robot controller .
— — - CR3D-701M-SUL**
UL specification oil mist arm extension model
16 | . . R RV-12SDL-SUL**
including oil mist model robot controller
17 l.JL spfeclflf;ahf)n oil mist basic model RV-12SDC-SUL**
including oil mist model robot controller
Tul Fioationoil mist tension model CR3D-701-SUL**
1g | UL specification oil mist arm extension mo RV-12SDCL-SUL**
including oil mist model robot controller
19 3I(_’des|pec|f|cat|on clean room . heavy load RV-18SD-SUL** CR3D-709M-SUL**
20 UL specification clean room . heavy load RV-18SDC-SUL** CR3D-709-SUL**

mode |
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Table 2 : The list of RV-6SD series for grouping certification.

B group

Model name
No. Classification Robot Caontroller
6kg-Load
1 | 0il mist basic model RV-6SD(-S**)
2 | 0il mist arm extension model RV-6SDL(-$**) CR2D-711(-5**)
. - - * %
3 | Glean room basic model (Class 10) RV-6SDC(-S**) / CR2DA-T11(-8%)
4 | Clean room arm extension model (Class 10) RV-6SDLC(-S**)
5 (r);tl,olilit:::;ﬂ:?del including oi | mist model RV-6SD-SM6**
0il mist arm extension model including oil CR3D-711M(-57)
6 | & RV-6SDL-SM6** -
mist model robot controller
7 UL specification oil mist basic model RV-6SD-SUL**
8 | UL specificationoil mist arm extension model RV-6SDL-SUL**
Fat ; CR2D-711-SUL**
9 UL specification clean room basic model RV-6SDC-SUL**
(Class 10)
10 UL specification clean room arm extension RV-6SDLC-SUL**
mode! (Class 10)
11| roluting ai1 aiet model robot sontrollor | RV-6SD-SULMG**
UL specification oil mist arm extension model CR3D-711M-SULM6™*
19 | oo specitication RV-6SDL-SULM6**
including oil mist model robot controller
Table 3 : The list of RV-3SD series robots for grouping certification: C group-1.
o Model name
No. Classification Robot Controller
6-axis
1 | Basic model (standard) RV-3SD-$3**
2 | Clean room basic model (standard) RV-3SDC-§3** CR2D-721-S3**/
3 | Basicmode! with brakes on all axis (standard) RV-3SDB-S3** CR2DA-721-S3**
4 Clean room basic model with brakes on al | axis RV-3SDBC-S3**
(standard)
5 ggrlltrénllf:r bism mode! including robot RV-3SD-SM6**
0il mist basic model with brakes on all axis CR3D-721M-SM6™*
6 X , RV-3SDB-SM6**
including robot controller
7 glr; Zﬁeic;ilic;at(ls?cr;nzrﬁdb)asm mode| with brakes RV-3SDB-SUL3**
UL specification clean room basic model with CR2D-721-SUL3**
n = % * .
8 brakes on all axis (standard) RV-3SDBC-SUL3
9 UL specification oil mist basic model with RV-3SDB-SULM6** CR3D-721M-SULM6**

brakes on all axis including robot controller
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Table 4 : The list of RV-3SD series robots for grouping certification, G group-2

Model name
No. Classification Robot Controller
6-axis
10 | Basic model (standard) * RV-3SD(-S**)
11 | Clean room basic mode! (standard) * RV-3SDC(-$**)
CR1DA-721(-S**)
12 | Basicmodel with brakes on al | axis {standard) RV-3SDB(-S**)
13 Clean room basic model with brakes on al | axis RV-3SDBC(-5*")
(standard)
Table b : The list of RV-3SD series robots for grouping certification; G group -3.
Mode!l name
No. Classification Robot Controller
h-axis
14 | Basic model (standard) RV-3SDJ-$3**
15 | Clean room basic model (standard) RV-3SDJC-S3** CR2D-731-S3**/
16 | Basicmodel with brakes on all axis (standard) RV-3SDJB-S$3** CR2DA-731-83"*
17 Clean room basic mode!l with brakes on al | axis RV-3SDJBC-S3**
(standard)
- - v - -
18 gér:tr;n”s:r 31SIC model including robot RV-3SDJ-SM6**
0il mist basic mode! with brakes on all axis CR3D-731M-SM6™*
19 . . i RV-3SDJB-SM6* *
including robot controller
20 lajll_lsz§ci;|sf|(§:’;r|]:r;r2?3|c model with brakes on RV-3SDJB-SUL3**
UL specification clean room basic model with CR2D-731-SUL3"*
21 . RV-3SDJBC-SUL3**
brakes on all axis (standard)
29 uL spemflcatlop qll mls_t basic model with RV-3SDJB-SULM6G** CR3D-731M-SULM6* *
brakes on all axis including robot controller
Table 6 : The list of RV-3SD series robots for grouping certification; G group —4.
Mode! name
No. Classification Robot Controller
b-axis
23 | Basic model (standard) * RV-3SDJ(-5**)
24 | Clean room basic mode! (standard) * RV-3SDJC(-S**)
CR1DA-731(-S**)
25 | Basicmode! with brakes onall axis (standard) RV-3SDJB(-S**)
26 Clean room basic miode! with brakes on all axis RV-3SDJBC(-S**)

(standard)
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Table 7 : The list of RH-xSDH robots for grouping certification;

D group-1.

Model name
No. Classification Robot Controller
6kg-Load
1 Basic model RH-6SDH4520-8S3**
2 | Short arm model RH-6SDH3520-S3**
3 | Long arm model RH-6SDH5520-S3** CR2D-761
4 [0il mist model RH-6SDH4517M-$3** 5374/
5 | Short arm~0il mist model RH-6SDH3517M-$3** CR2DA-761
6 | Long arm.~0il mist model RH-6SDH5517M-83** §3+*
7 | Glean room model (Class 10) RH-6SDH4517C-83**
8 | Short arm.~Clean room model RH-6SDH3517C-83**
9 | Long armClean room model RH-6SDH5517C-83**
10 | 0il mist mod<l=,l |rllclud|ng R(C . RH-6SDH4517M-SM6** CR3D-T61M
11 | Short arm~0il mist model including R/C RH-6SDH3517M-SM6** _SM6**
12 | Long arm.~0il mist model including R/C RH-6SDH5517M-SM6**
13 | UL specification basic model RH-6SDH4520-SUL3**
- 14 | UL specification short arm model RH-6SDH3520-SUL3**
15 | UL specification long arm model RH-6SDH5520-SUL3**
16 | UL specification oil mist model RH-6SDH4517M-SUL3** cﬁZD-761
17 | UL specification short arm0il mist model RH-6SDH3517M-SUL3** .SUL3**
18 | UL specification long arm.70il mist model RH-6SDH5517M-SUL3**
19 | UL specification clean room model (Glass 10) RH-6SDH4517C-SUL3**
20 | UL specification short arm.~Clean room model RH-6SDH3517C-SUL3**
21 | UL specification long arm,~Glean room model RH-6SDH5517C-SUL3**
22 | UL specification oil mist model includingR/C| RH-6SDH4517M-SULM6**
23 l.JL spegification short arm/Qil mist model RH-GSDH3517M-SULM6** CR3D-761M
including R/C SULM6**
2 IIJL speleflca’uon long arm.”0il mist m§del RH-GSDHSES17M-SULM6* *
including R/C
Table 8 : The list of RH-xSDH robots for grouping certification; D group-2.
Mode! name
No. Classification Robot Controller
6kg-Load
25 | Basic model RH-6SDH4520-8**
26 | Short arm model RH-6SDH3520-8**
27 | Long arm model RH-6SDH5520-8**
28 | 0il mist mode.zl . RH-6SDH4517M-$** CRADA-761
29 | Short arm.~0il mist model RH-6SDH3517M-§** g+
30 | Long arm”0il mist model RH-6SDH5517M-$**
31 | Clean room model (Class 10) RH-6SDH4517C-S**
32 | Short arm~Clean room model RH-6SDH3517C-$**
33 | Long arm.~CGlean room model RH-6SDH5517C-5**
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Table 9 : The list of RH-xSDH robots for grouping certification;

D group

-3.

Mode| name
No. Classification Robot Controller
12.718kg-Load
gg EESIC mode| — . RH-12$DH7035(-S**) CR2D-741(-8**)/
ort arm mode RH-12SDH5535(-S**) CR2DA-741(-8*%)
36 | Long arm model RH-12SDH8535(-S**)
o CR2D-751(-S**)/
37 | Long arm and heavy load model RH-18SDH8535(-$**) CR2DA-751(-5**)
38 | 0il mist model RH-12SDH7030M(-S**)
- - D-741(-S**)/
39 | Short arm.~0il mist model RH-12SDH5530M(-5**) CR2 ( *Z
e CR2DA-741(-S**)
40 | Long arm.~0i! mist model RH-12SDH8530M(-S**)
o . CR2D-751(-5**)/
41 | Long arm and heavy foad.”0il mist model RH-18SDH8530M(-S**) CR2DA-751(-5*%)
42 | Cl del (C RH-12SDH7030C(-S**
ean room model (Class 10) S (-S**) CR2D-741(-*)/
43 | Short arm~Clean room model RH-12SDH5530C(-S**) CR2DA-741(-5**)
44 | Long arm.Clean room model RH-12SDH8530C(-S**)
Long arm and heavy load.”Clean room model s CR2D-751(-8**)/
%1 Class 10) RH-18SDH8530C(-5) CR2DA-751(-S**)
46 | 0il mist model including R/C RH-12SDH7030M-SM6** CR3D-741M
47 | Short arm~0il mist mode! including R/C RH-12SDH5530M-SM6** _SMG**
48 | Long arm.~0il mist model including R/C RH-12SDH8530M-SM6**
Long arm and heavy load .~ 0il mist model - CR3D-751M
49 including R/C RH-18SDH8530M-SM6 SMG**
50 [ UL specification basic model RH-12SDH7035-SUL**
51 | UL specification short arm model RH-12SDH5535-SUL** CR2D-741-SUL**
52 | UL specification long arm model RH-12SDH8535-SUL**
53 [lrJ‘I(;d:Ipemflcatlon long arm and heavy load RH-185DH8535-SUL"* CR2D-751-SUL**
54 | UL specification oil mist model RH-12SDH7030M-SUL**
55 | UL specification short arm.~0il mist mode! RH-12SDH5530M-SUL** CR2D-741-SUL**
56 | UL specification long arm.~Qil mist model RH-12SDH8530M-SUL**
57 Ul.' sp?clflcatlon long arm and heavy load.” RH-18SDH8530M-SUL** | CR2D-751-SUL**
0il mist model
58 | UL specification clean room model (Class 10) RH-12SDH7030C-SUL**
59 | UL specification short arm.”Glean room model RH-12SDH5530C-SUL** CR2D-741-SUL**
60 | UL specification long arm.”Clean room model RH-12SDH8530C-SUL**
61 UL specification long arm and heavy load.” RH-18SDH8530C-SUL** | CR2D-751-SUL**
Clean room mode! (Class 10)
- . . . . . RH-12SDH7030M
62 | UL specificationoil mistmodel including R/C SULMG**
63 UL specification short arm.”0il mist model RH-12SDH5530M CR3D-741M
including R/C -SULM6** -SULM6**
64 UL specification long arm.”0il mist model RH-12SDH8530M
including R/C -SULM6**
65 UL specification long arm and heavy load.” RH-18SDH8530M CR3D-751M
0il mist model including R/C -SULM6** -SULMG**
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Table 10 : The list of robots for grouping certification: D group

-4 .

Mode! name

No. Classification Robot Controller
6kg-Load

66 | Z-Stroke variation ,Basic model RH-6SDH4532(-8**)

67 | Z-Stroke variation , Short .arm model RH-6SDH3532(-S**)

68 | Z-Stroke variation ,Long arm model RH-6SDH5532(-8**)

_ . . . . o S ad

69 | Z-Stroke var!at!on ,0il mist modc.el . RH-6SDH4527M(-S**) CR1DA-761

70 | Z-Stroke variation , Short arm.~0il mist model RH-6SDH3527M(-S**) (-8*)

71 | Z-Stroke variation ,Long arm.~0il mist model RH-6SDH5527M(-5**)

72 | Z-Stroke variation , Clean room mode! (Class 10) RH-6SDH4527C(-S**)

73 | Z-Stroke variation , Short arm.~Clean room model RH-6SDH3527C(-S**)

74 | Z-Stroke variation ,Long arm.”Clean room model RH-6SDH5527C(-S$**)

RV-38SD is the test models.
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Table 11 : The list of robots for grouping certification; D group-b.

o Mode| name Robot
No. Classification
6kg-Load Controller

15 | z-stroke variation ,Basic model RH-6SDH4532-83**
16 | 7-Stroke variation , Short arm model RH-6SDH3532-S3**
TT | z-Stroke variation ,Long arm model RH-6SDH5532-83**
18 | 7-Stroke variation ,0il mist model RH-6SDH4527M-$3**
719 | 7-Stroke variation ,Short arm/0il mist model RH-6SDH3527M-$3** CR2DA-761
80 | z-stroke variation ,Long arm.~0il mist model RH-6SDH5527M-S3** -§3**
81 | z-Stroke variation,Clean room mode! (Class 10) RH-6SDH4527C-83**
82 Z-Stroke variation ,Short arm . Clean room RH-6SDH3527C-S3**

mode |
83 | z-Stroke variation ,Long-arm.~Clean room model| RH-6SDH5527C-S3**
84 Z-Stroke variation ;0il mist model including RH-6SDH4527M-SM6**

R/C
85 Z-Stroke variation , Short arm.~0il mist model RH-6SDH3527M-SM6** CR3D-761M

including R/C -SM6**
26 Z-Stroke variation ,Long arm.~0il mist model RH-6SDH5527M-SM6**

including R/C

— — UL Fioat] -
87 Z-Stroke variation ,UL specification basic RH-6SDH4532-SUL3**

mode

- e —— :
gg | Z-Stroke variation .UL specification short arm RH-6SDH3532-SUL3**

model
89 Z-Stroke variation ,UL specification long arm RH-6SDH5532-SUL3**

mode |

~ e T —
90 ;Ozg‘oke variation ,UL specification oil mist RH-6SDH4527M-SUL3**

Z-Stroke variation ,UL specification short arm ) . CR2D-761
9 0i1 mist model RH-6SDH3527M-SUL3 .SUL3**

- iation ,UL ificati
9 Z St.roke.var|at|on specification long arm RH-6SDH5527M-SUL3**

001 mist model
gg | Z-Stroke variation UL specification clean RH-6SDHA527C-SUL3**

room model (Class 10)
04 Z-Stroke variation , UL specification short arm RH-6SDH3527C-SUL3**

/Clean room model
g5 | £-Stroke variation UL specification long arm RH-6SDH5527C-SUL3**

/Clean room model
gg | Z-Stroke variation UL specification oil mist RH-6SDHA527M-SULM6**

model including R/C

Z-Stroke variation ,UL specification short arm CR3D-761M
97 AR " ) } ’ -

/0il mist model including R/C RH-6SDH3527M-SULM6 -SULMG**
gg | Z7Stroke variation UL specification long arm RH-6SDH5527M-SULMG* *

00| mist model including R/C

RV-12SDL-SUL** and RV-6SDL-SUL** are the tested models.
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Table 12 : The list of RH-xSDH robots for grouping certification;

D group

-6.

o Model name
No. Classification Robot Gontroller
12,718kg-Load
99 | Z-Stroke variation ,Basic model RH-12SDH7045(-S$**)
100 [ Z-Stroke variation , Short arm model RH-12SDH5545(-5"*)
101 | Z-Stroke variation , Long arm model RH-12SDH8545(-8* %)
102 | Z-Stroke variation ,0il mist model RH-12SDH7038M(-S* *)
103 | Z-Stroke variation , Short arm~0il mist model RH-12SDH5538M(-S**) CR2DA-741(-8**)
104 | Z-Stroke variation ,Long arm.~0il mist model RH-12SDH8538M(-S* *)
105 | Z-Stroke variation ,Clean room model (Class 10) RH-12SDH7038C(-S**)
106 | Z-Stroke variation , Short arm.“Clean room mode| RH-12SDH5538C(-S**)
107 | Z-Stroke variation ,Long armClean room mode} RH-12SDH8538C(-S**)
108 | Z-Stroke variation ,0il mist model including R/C| RH-12SDH7038M-SM6**
109 Z—Strol'(e variation , Short arm.~0il mist model RH-12SDH5538M-SM6** CR3D-741M
including R/C -SM6**
10 ;—Strolfe variation ,Long arm.”0il mist model RH-12SDH8538M-SM6* *
including R/C
111 | Z-Stroke variation ,UL specification basic model RH-12SDH7045-SUL**
112 r.i;jgoke variation ,UL specification short arm RH-12SDH5545-SUL* *
13 rﬁ;gzllfoke variation ,UL specification long arm RH-12SDHB8545-SUL**
114 iggzoke variation ,UL specification oil mist RH-12SDH7038M-SUL**
115 Z—S1-:rok§ variation ,UL specification short arm RH-12SDH5538M-SUL** CR2D-741-SUL**
Z0il mist model .
116 ZTStrc?ke variation UL specification long arm” RH-12SDH8538M-SUL**
Qil mist model
17 Z-Stroke variation , UL specification clean room RH-12SDH7038C-SUL**
mode| (Class 10)
118 Z-Stroke variation ,UL specification short arm RH-12SDH5538C-SUL**
~Glean room model
119 Z-Stroke variation , UL specification long arm” . RH-12SDH8538C-SUL**
Clean room model
190 Z-Stroke variation ,UL specification oil mist RH-12SDH7038M
model including R/C -SULM6**
191 Z-Stroke variation ,UL specification short arm RH-12SDH5538M CR3D-741M
/0il mist model including R/C -SULM6** -SULM6**
199 Z-Stroke variation ,UL specification long arm” RH-12SDH8538M -
0il mist model including R/C : -SULM6**
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Table 13 : The list of RH-xSDH robots for grouping certification: D group -7.
. Mode! name ‘
No. Classification Robot Controller
20kg-Load
123 | Heavy load variation ,Basic mode! RH-20SDH8545 (-S**)
124 | Heavy load variation , Short Z-Stroke model RH-20SDH8535(-S**)
125 | Heavy load variation ,Long arm model RH-20SDH10045(-S**)
126 :z:g load variation , Long arm and Short Z-Stroke RH.20SDH10035(-S**)
127 | Heavy load variation / Oil mist model RH-20SDH8538M(-S* *)
128 Heavy load variation ,Short Z-Stroke /0il mist RH-20SDHB530M(-5**)
mode | CR2DA-751(-8**)
129 | Heavy load variation ,Long Arm /0il mist model RH-20SDH10038M(-S* *)
130 Hegvy I.oad variation , Long arm and Short Z-Stroke RH-20SDH10030M(-S**)
/0il mist model
131 | Heavy load variation /Glean room model RH-20SDH8538C(-S**)
132 :EZZ)I/ load variation , Short Z-Stroke /Clean room RH-20SDH8530C(-8**)
133 | Heavy load variation, Long arm /Clean room mode| RH-20SDH10038C(-S**)
134 Heavy load variation, Long arm and Short Z-Stroke RH-20SDH10030C(-5**)
/Clean room model.
135 :jgvy load variation / Oil mist model including RH-20SDH8538M-SM6**
Heavy load variation ,Short Z-Stroke /0il mist " .
136 | odel including R/C RH-20SDH8530M-SM6 CR3D-751M
137 Heavy ‘load variation ,Long Arm /0il mist model RH-20SDH10038M-SM6** -SM6**
including R/C
138 Hegvy Iload var|at.lon ,Lgng arm and Short Z-Stroke RH-20SDH10030M-SM6* *
/011 mist model including R/C v
139 | Heavy load variation ,Basic model RH-20SDH8545 -SUL**
140 | Heavy load variation , Short Z-Stroke model RH-20SDH8535-SUL**
141 | Heavy ‘load variation ,Long arm mode! RH-20SDH10045-SUL**
149 :EZZ)I/ load variation , Long arm and Short Z-Stroke RH-20SDH10035-SUL**
143 | Heavy load variation / Oil mist model RH-20SDH8538M-SUL**
144 Heavy load variation ,Short Z-Stroke /0il mist RH-20SDH8530M-SUL**
mode | CR2D-751
145 | Heavy load variation ,Long Arm /0i] mist model RH-20SDH10038M-SUL** o
Heavy load variation,Long arm and Short Z-Stroke -SuL
146 A ' RH-20SDH10030M-SUL**
/01l mist model
147 | Heavy load variation /Clean room model RH-20SDH8538C-SUL**
148 :2::3; load variation , Short Z-Stroke /Clean room RH-20SDHB530C-SUL**
149 | Heavy load variation, Long arm /Clean room mode! | RH-20SDH10038C-SUL**
150 Heavy load variation, Long arm and Short Z-Stroke RH-20SDH10030C-SUL**
/Clean room model
151 :;a:vy load variation / 0il mist model including RH-20SDH8538M-SULM6* *
Heavy load variation ,Short Z-Stroke /0il mist s
152 mode! including R/C RH-20SDH8530M-SULM6 CR3D-751M
153 Heavy 'Ioad variation ,Long Arm /0il mist model RH-20SDH10038M-SULM6* * -SULM6
including R/C
154 Heal)vy Iload var|at'| on, Lgng arm and Short Z-Stroke RH-20SDH10030M-SULM6* *
/0il mist model including R/C
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Table 14 : The list of RV-2SD robots for grouping certification: E group.

Model name
No. Classification Robot Control ler
6-axis
1 | Basic model (standard) * RV-2SD(-S$**) CR1DA-771(-5**)
2 | Basic model with brakes on all axis RV-2SDB(-S**) CRIDA-772(-5*)
. N *1 :
3 | Special machine cable model RV-2SD-$12 CRADA-771-812
4 Special machine cable model with brakes onal| RV-2SDB-S12 CR1DA-772-S12

axis
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Table 15 : The list of RH-3SDHR series robots for grouping certification; F group.

Model name

No. Classification Robot Control ler
4-axis

1 Basic model RH-3SDHR3515W(-S**) CR2DA-781(-S**)
2 | Special machine cable model RH-3SDHR3515N (-$**) CR1DA-781(-S**)
3 | 0il mist model RH-3SDHR3512MW (-$**) CR2DA-781(-S**)
4 | 0il mist model including R/C RH-3SDHR3512MW -SM6** CR3D-781M-SM6**
5 | Long arm mode| RH-3SDHR5515W(-S**) CRZDA-781(-S**)
6 is;:ial machine cable model, Long arm RH-35DHRS5515N (-5**)  CR1DA-781(-8**)
7 | 0il mist model , Long arm type RH-3SDHR5512MW (-§**) CR2DA-781(-8**)
8 fc);;e""St mode| including R/C, Long arm | oy 36hHR5512MW -SM6** |  CR3D-781M-SM6**
9 |[UL specific type RH-3SDHR3515W-SUL*~ CR2DA-781-SUL**
10 | Qil mist model, UL specific type RH-3SDHR3512MW-SUL** CR2DA-781(-S**)
11 ,?I(i;(lje";iSt mode! including R/C, UL specific RH-3_SSI:’|-II-I::65*1*2MW CR3D-781M-SULM6**
12 | Long arm model ,UL specific type RH-3SDHR5515W-SUL** CR2DA-781-SUL**
13 2;{')6"”3" model., Long arm and UL specific | py 3gpHRES12MW -SUL** CR2DA-781-SUL**
14 3 Il- I Sn:) Ieiti ?ci)getlylp r;c luding R/C, Long arm and RH-3_ssDul-ll-II!vel':65*1*2MW CR3D-781M-SULM6G**
15 | Basic model, regular type RH-3SDHR3515(-8**) CR2DA-781(-8**)
16 | Oil mist model , reguiar type RH-3SDHR3512M (-$**) CR2DA-781(-S**)
17 | Oil mist model including R/C, regular type RH-3SDHR3512M -SM6** CR3D-781M-SM6**
18 | Long arm model. regulér type RH-3SDHR5515(-§**) CR2DA-781(-8**)
19 gu)em‘St model , Long arm type, regular | oy 3gpHR5512M (-8%*) CR2DA-781(-5**)
20 ?e"gﬁ':: {;‘sge' including R/C, Long amm type | oy 3sDHR5512M -SM6** CR3D-781M-SM6**
21 | UL specific type, regular type RH-3SDHR3515-SUL** CR2DA-781-SUL**
99 gi:)emist model, UL specific type regular RH-3SDHR3512M-SUL** CR2DA-781(-5**)
23 | O d’;if;g’:“l‘;‘:et'y pigc'”di“g RICUL specific | py.38DHR3512M-SULM6E** | CR3D-781M-SULM6**
24 | Long arm model ,UL specific type RH-3SDHR5515-SUL** CR2DA-781-SUL** |
25 gge";igat'j?:rdf;pé Long arm and UL specific | pyy 3 pHRE512M-SUL** CR2DA-781-SUL**
gg | Oil mist model including R/C, Long arm and | o, 2gpyp5512M-SULME** | CR3D-781M-SULM6**

UL specific type regular type
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Revision history

Date Specifications Details of revisions Rev.
No.
September 22, 2008 First print *
April 7,2009 P1 <Authorized representative in Europe> A
Change to “Mitsubishi Electric Europe B.V”
<Machinery Directive>
Added “EN954-1:1996"
P3 Table. 1 Rv-183D, RvV-18SDC, RvV-18SD-SUL, RV-18SDC-SUL
added.
October 13,2009 P1 Standards update(2006/42/EC) B
March 15,2010 P7 Added RV-2SDseries C
May 11, 2010 P4, P5 Added RV-3SD-Sxx series D
P6 Added RH-6SDH-Sxx series
July 2, 2010 P3 Table 1 Added RV-12SD-S3xx series E
From P3 to P7 Added CR2DA-7xx controller
September 3,2010 From P8 to P11 Added RH-xSH series to arm length, Z-Stroke length, and F
heavy load models
October 1,2010 P12 Added RH-3SDHR series G
November 9, 2010 P13 Added variation models(‘regular type”) to RH-3SDHR | H
series
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A1/12.09

EC-Statement of Compliance Product Sence
No. E61011 25554 037

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): SQ series
(See Attachment for Nomenclature)
Description of Rated Voitage: 230 VAC (1 phase)/
Object; 230 VAC, 400 VAC (3 phase)
Rated Power: 0.6 KW (230 VACY

1.7 KW (230 VACY
3.4 kW (230 VAC, 400 VAC)
Protection Class: [

Tested EN 61000-6-4:2007; EN 61000-6-2:2005
according to:

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 TOV SUD Product Service GmbH for testing and
certification. See also notes overleaf.

Technical report no.: TYOEMC23084A
[ g ':7‘—“#_;“:‘) /"’M‘::: —
- -~ P -
// . = "~ %,ﬁ ~
‘ /’fifj::/
Pt
Date, 2010-11-29 ( Johann Roidt )

TOV 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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Attachment
Statement No.

E6 10 11 25554 037

S5Q series Grouping ltems

AC 400V /230V 3 phase 3.4kW

RV-128Q(-S*)
RV-12SQL(-S**)
RV-12SQC(-$**)
RV-12SQLC(-8**)
RV-128Q-SUL*
RV-12SQL-SUL**
RV-128QC-SUL*
RV-12SQLC-SUL**
RV-18SQ(-5*)

. RV-18SQC(-S*)

. RV-188Q-SUL**

. RV-185QC-SUL**

. RV-6SQ-SM6**

. RV-6SQL-SM6**

. RV-6SQ-SULM6**

. RV-6SQL-SULM&*

. RV-3SQ-SM6**

. RV-3SQB-SM6**

. RV-3SQB-SULM&**

. RV-3SQJ-SM6**

. RV-3SQJB-SM6**

. RV-38QJB-SULM&**

. RH-6SQH4517M-SM6**

. RH-63QH3517M-SM6**

. RH-6SQH5517M-SM6**

. RH-6SQH4517M-SULM6**

. RH-6SQH3517M-SULM6**

RH-6SQH5517M-SULM6**

RH-12SQH7030M-SM6**

RH-12SQH5530M-SM6**

. RH-12SQH8530M-SM6**

. RH-18SQH8530M-SM6**

© ® N aRON 2

W W W N DN NN DNDNDDNDMNMNNA A& 23 w3 - 4 =3 =3 =
N =2 0O 0 ~N O G DB WN=S OO0 WN O
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33.
34,
35,
36.
37.
38.
39.
40.
41.
42.
43.
44,
45,
40,
47,
48,
49,
50.
51.
52.
53.
54,
55.
56.
57.
58.
59.
60.
61.
62.
63.
64.

Product Service

RH-12SQH7030M-SULM6G**
RH-128QH5530M-SULME**
RH-12SQH8530M-SULM6**
RH-18SQH8530M-SULM6E**
RH-8SQH4527M-SM6**
RH-65QH3527M-SM&6**
RH-6SQH5527M-SM&**
RH-6SQH4527M-SULM6**
RH-6SQH3527M-SULM6**
RH-6SQH5527M-SULM6**
RH-128QH7038M-SM6**
RH-12SQH5538M-SME**
RH-128QH8538M-SME**
RH-125QH7038M-SULM6**
RH-128QH5538M-SULME**
RH-128QH8538M-SULME**
RH-20SQH8538M-SM6™*
RH-20SQH8530M-SM6™*
RH-20SQH10038M-SM6**
RH-20SQH10030M-SM6**
RH-20SQH8538M-SULM&**
RH-20SQH8530M-SULM&**
RH-20SQH10038M-SULM6**
RH-20SQH10030M-SULM6E**
RH-3SQHR3512MW-SM6**
RH-3SQHR5512MW-SM6™**
RH-38QHR3512MW-SULM6**
RH-3SQHR5512MW-SULME**
RH-3SQHR3512M-SM6**
RH-3SQHR5512M-SM6**
RH-3SQHR3512M-SULM6**
RH-38QHR5512M-SULM6E™*

70V SUD Product Service GmbH - Zertifizierstelle - RidlerstraBe 65 - 80339 Miinchen - Germany
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Attachment
Statement No.

E6 10 11 25554 037

AC 230V 1 phase 1.7kW

© NG NN AN

W W W W W R NN MN N DN DMND MDD MDD S =~ & s e s a =
:b-p)!\)-aocomﬂc)cn.hcom—xpgopo;qp)gnhwM--xo

RV-6SQ(-S*)
RV-8SQL(-5*)
RV-8SQC(-5**)
RV-6SQLC(-S**)
RV-6SQ-SUL**
RV-6SQL-SUL**
RV-8SQC-SUL**
RV-8SQLG-SUL*
RV-35Q-83**

. RV-38QC-83**

. RV-38QB-83**

. RV-38QBC-83**

. RV-38QB-SUL3**
. RV-38QBC-SUL3*

RV-38QJ-83**
RV-35QJC-83**
RV-35QJB-83**
RV-35QJBC-83**
RV-38QJB-SUL3*
RV-35QJBC-SUL3**

. RH-65QH4520-53**

. RH-68QH3520-53**

. RH-68QH5520-83**

. RH-88QH4517M-83**
. RH-8SQH3517M-S3**
. RH-8SQH5517M-S3**
. RH-88QH4517C-83**
. RH-6SQH3517C-83**
. RH-6SQH5517C-83**
. RH-68QH4520-SUL3**
. RH-68QH3520-SUL3**

RH-65QH5520-SUL3**
RH-65QH4517M-SUL3**
RH-65QH3517M-SUL3**
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35.
36.
37.
38.
30.
40.
41.
42.
43.
44.
45,
46.
47,
48.
49.
50.
51.
52.
53.
54,
55.
56.
57.
58.
59.
60.
61.
62.
63.
64.
65.
66.
67.
68.

RH-85QH5517M-SUL3**
RH-6SQH4517C-SUL3*
RH-6SQH3517C-SUL3*
RH-6SQH5517C-SUL3*
RH-12SQH7035(-8**)
RH-12SQH5535(-8*)
RH-128QH8535(-S*)
RH-18SQH8535(-8*)
RH-12SQH7030M(-8*%)
RH-12SQH5530M(-S**)
RH-12SQH8530M(-S**)
RH-18SQH8530M(-5**)
RH-12SQH7030C(-5**)
RH-12SQH5530C(-5**)
RH-128QH8530C(-8**)
RH-18SQH8530C(-5**)
RH-128QH7035-SUL**
RH-128QH5535-SUL**
RH-128QH8535-SUL**
RH-18SQH8535-SUL**
RH-12SQH7030M-SUL**
RH-128QH5530M-SUL**
RH-128QH8530M-SUL**
RH-18SQH8530M-SUL**
RH-12SQH7030C-SUL*
RH-128QH5530C-SUL*
RH-12SQH8530C-SUL*
RH-18SQH8530C-SUL*
RV-12SQ-83*
RV-128QL-53*
RV-12SQC-83**
RV-128QLC-S3**
RV-128Q-SUL3**
RV-12SQL-SUL3*

Product Service

- Germany
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Attachment
Statement No.

E6 10 11 25554 037

69.
70.
71.
72.
73.
74.
75,
76.
77.
78.
79.
80.
81.
82.
83.
84.
85.
86.
87.
88.
89.
90.
91.
02.
93.
94,
96.
96.
97.
o8.
99.

100.
101.
102.
103.

RV-128QC-SUL3**
RV-12SQLC-SUL3**
RH-20SQH8538M(-S*)
RH-20SQH8530M(-S**)
RH-20SQH10038M(-S**)
RH-20SQH10030M(-S**)
RH-20SQH8538C(-S*%)
RH-20SQH8530C(-S**)
RH-20SQH10038C(-S**)
RH-20SQH10030C(-S**)
RH-20SQH8545 —SUL**
RH-20SQH8535-SUL**
RH-20SQH10045-SUL*
RH-20SQH10035-SUL**
RH-20SQH8538M-SUL**
RH-20SQH8530M-SUL**
RH-20SQH10038M~SUL**
RH-20SQH10030M-SUL**
RH-20SQH8538C-SUL*
RH-20SQH8530C-SUL*
RH-20SQH10038C-SUL**
RH-20SQH10030C-SUL**
RH-12SQH8538M-SUL**
RH-12SQH7038C-SUL*
RH-12SQH5538C-SUL**
RH-12SQH8538C-SUL**
RH-20SQH8545 (-5**)
RH-20SQH8535(-5**)
RH-20SQH10045(-S**)
RH-20SQH10035(-5**)
RH-8SQH4532-S3*
RH-8SQH3532-S3*
RH-86SQH5532-S3*
RH-8SQH4527M-S3**
RH-8SQH3527M-S3**
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104.
105.
1086.
107.
108.
109.
110.
111.
112.
113.
114,
115.
1186.
117.
118.
119.
120.
121.
122.
123.
124.
125.
126.
127.
128.
129.
130.
131.
132.
133.
134.
135.
136.
137.
138.

Product Service

RH-6SQH5527M-S3**
RH-65QH4527C-53**
RH-6SQH3527C-S3**
RH-6SQH5527C-53**
RH-65QH4532-SUL3**
RH-6SQH3532-SUL3**
RH-6SQH5532-SUL3*
RH-6SQH4527M-SUL3*
RH-6SQH3527M-SUL3*
RH-6SQH5527M-SUL3*
RH-6SQH4527C-SUL3**
RH-6SQH3527C-SUL3*
RH-6SQH5527C-SUL3**
RH-12SQH7045(-5**)
RH-12SQH5545(-5**)
RH-12SQH8545(-8*%)
RH-12SQH7038M(-S*)
RH-12SQH5538M(-S*)
RH-12SQH8538M(-S**)
RH-12SQH7038C(-S*)
RH-12SQH5538C(-S*)
RH-128QH8538C(-S**)
RH-125QH7045-SUL*
RH-12SQH5545-SUL*
RH-128QH8545-SUL*
RH-12SQH7038M-SUL**
RH-12SQH5538M-SUL**
RH-3SQHR3515W(-5**)
RH-3SQHR5515W(-5**)
RH-3SQHR3512MW(-8**)
RH-3SQHR5512MW(-5*)
RH-3SQHR3515W-SUL*
RH-3SQHR5515W-SUL*
RH-3SQHR3512MW-SUL**
RH-3SQHR5512MW-SUL**

TOv sUD Product Service GmbH - Zertifizierstelle - RidlerstraBe 85 - 80339 Miinchen - Germany
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Statement No.

E6 10 11 25554 037

139. RH-3SQHR3515(-5**)
140. RH-3SQHR5515(-8**)
141. RH-3SQHR3512M(-S**)
142. RH-3SQHR5512M(-5**)
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143.
144.
145.
148,

Product Service

RH-3SQHR3515-SUL**
RH-3SQHR5515-SUL*
RH-38QHR3512M-SUL**
RH-38QHR5512M-SUL**
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Statement No.

E6 10 11 25554 037

3. _AC 230V 1 phase 0.6kW
1. RV-28Q(-8**)

2. RV-25QB(-S**)

3. RV-25Q-812

4. RV-28QB-S12

5. RV-35Q-8**

8. RV-38QC-S**

7. RV-35QB-S*

8. RV-35QBC-5**

9. RV-38QJ-8*

10. RV-3SQJC-8*

11. RV-35QJB-58*

12. RV-38QJBC-8**

13. RH-6SQH4520-8**
14. RH-6SQH3520-5**
15. RH-6SQH5620-5**
16. RH-65QH4517M-8**
Page 6 of 11

17.
18.
19.
20.
21.
22.
23.
24,
25.
26.
27.
28,
29.
30.
31.
32.

RH-6SQH3517M-S**
RH-6SQH5517M-8*
RH-6SQH4517C-8**
RH-6SQH3517C-8**
RH-6SQH5517C-8**
RH-8SQH4532(-S**)
RH-6SQH3532(-5**)
RH-6SQH5532(-5**)
RH-8SQH4527M(-S**)
RH-6SQH3527M(-S**)
RH-6SQH5527M(-S*)
RH-6SQH4527C(-S*)
RH-8SQH3527C(-S*)
RH-8SQH5527C(-5*)
RH-3SQHR3515N(-S**)
RH-3SQHR5515N(-8*)

Product Service
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Attachment
Statement No.

Product Service
E6 10 11 25554 037
Nomenclature
Group A, B Model name description is shown as follows.
RV -xSQ x-X
(1 @Gy« (B)

(1) V: Vertical Robot
(2) Maximum Payload specification:

6 : Bkg
12 : 12kg
18 : 18kg

(3) 8Q : SQ series robot
()L : Arm extension model
C . Clean room model
LC :Cleanroomarm
extension model
(5) Dimension and Ambient specification:
[none] : driven by R/C
CR3Q-7*tM (for RV-128Q/185Q)
CR2Q-7*1/ CR2QA-7*1 (for RV-65Q)
SM6xx: Qil mist model driven by R/C
CR3Q-7*1M-SMbxx {only RV-65Q)
SULxx:UL specification/driven by R/C
CR3Q-7*1M-SULxx (for RV-128Q/188Q)
CR2Q-7*1-SULxx (for RV-68Q)
SULM6xx:UL specification/
Oil mist model driven by R/C
CR3Q-7*1M-SULM6xx(only RV-68Q)
$3xx: driven by R/C CR2Q-7*1-83xx/ CR2QA-7*1-S3xx(only RV-128Q)

Page 7 of 11
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Group C Mode! name description is shown as follows.
RV-3 SQJ B x-x
MmeE G- B ®G& @)

(1) V: Vertical Robot
(2) Rated Payload spedification:
3 : 3kg
(3) SQ : $Q series robot
4 J : 5 axes exist
[none] : 6 axes exist
(5) B : All axes are equipped with brake

[none] : Basic mode!
J4 axis and J6 axis are not equipped with brake.

(8) € :Clean room model
[none] : Basic model

(7} Special specification number
Pilot number and specification as foliows
Sxx : driven by R/C CR1QA-7*1-Sxx
S$3xx :driven by R/C CR2Q-7*1-S3xx/ CR2QA-7*1-53xx
SM6xx : R/C Oil mist model
driven by R/C CR3Q-7*1M-SM6xx
SUL3xx: UL specification and R/C Qil mist model
driven by R/C CR2Q-7*1-SUL3xx
SULMG6xx: UL specification R/C Oil mist model
driven by R/C CR3Q-7*1M-SULM®6xx
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Group D Model name description is shown as follows.

RH-X SQH XX XX X - XX

(1) 2 Q) 4 ©® © @
{1)H: Horizontal Robot
(2) Maximum Payload specification:

6 : Bkg
12 : 12kg
18 - 18kg
20 : 20kg

(3) 8Q: SQ series robot
(4) Arm length(No1 and No2 arm) specification:

35 : 350 mm arm 70 : 700 mm arm

45 : 450 mm arm 85 : 860 mm arm

55 : 550 mm arm 100 : 4000 mm arm
(5) Z axis working area specification:

17 2170 mm arm 32 : 320 mm arm
20 : 200 mm arm 35 : 350 mm arm
27 : 270 mm arm 38 : 380 mm arm
30 : 300 mm arm 45 : 450 mm arm
(6) Dimension and Ambient specification:

M : Oil mist model

C : Clean room model

[none] : Basic model
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E6 10 11 25554 037
(7) Optional specification:
Sxx : RH-6SQH driven by R/C CR1QA-7*1-Sxx
RH-12/18/20SQH driven by R/C CR2Q-7*1-Sxx/ CR2QA-7*1-5xx
S$3xx : driven by R/C CR2Q-7*1-83xx/ CR2QA-7*1-83xx
{only RH-86SQH)
SM6Gxx: Qil mist model driven by R/C
CR3Q-7*1-SM6xx
SULxx: UL specification driven by R/C
CR3Q-7*1M-SULxx
(only RH-12 / 18SQH)
SUL3xx: UL specification driven by R/C
CR2Q-7*1-SUL3xx (onily RH-6SQH)
SULMG6xx:UL specification /
Qil mist model driven by R/C
CR3Q-7*1M-SULM6Exx
(only RV-12 / 18SQH)
Group E Model name description is shown as follows.
RV-2 SQ B -x
M@ G ) (5)
(1) V: Vertical Robot
(2) Rated Payload specification:
2 : 2kg
(3) SQ : 8Q series robot
(4) B : All axes are equipped with brake
[none] : Basic model
J4 axis and J6 axis are not equipped with brake.
(5) Special specification number
Pilot number and specification as follows
Sxx - driven by R/C CR1QA-77*-Sxx
812 : machine cable connectors (between Robot arm and Robot controller) are original

square type.
driven by R/C CR1QA-77*-812
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Group F Model name description is shown as follows.
RH-3 SQHR 30 XX X X - XX

Mm@ @ & 6 HhE ©

(1)H; Horizontal Robot
(2) Maximum Payload specification:

3 :3kg
(3) 8Q :8Q series rohot
(Y R : Reverse mount model
(5) Arm length(No1 and No2 arm) specification:
35 : 350 mm arm
55 : 550 mm arm
(8) Z axis working area specification:
12 1120 mm arm
15 1 150 mm arm
(7) Dimension and Ambient specification:
[none] : Basic model
M : Oil mist model
(8) Special specification:
w : Basic model
N : the special machine cable model driven by CR1QA-781-Sxx
[none) : Basic model ,regular type (same with “W")
(9) Optional specification:
Sxx : RH-3SQHRxxxxN driven by R/C, CR1DA-781-Sxx
RH-3SQHRxxxoxW
and RH-3SQHRxxxx  driven by R/C, CR2QA-781-Sxx
SM6xx: Oil mist model driven by R/C, CR3Q-781M-SM6&xx
SULxx: UL specification driven by R/C, CR3Q-781M-SULxx
SULMG6xua:UL specification /Oil mist model driven by R/C, CR3Q-781M-SULM6xx
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MITSUBISHI
ELECTRIC

Changes for the Better

EC Declaration of Conformity

We, the undersigned,

Manufacturer MITSUBISHI ELECTRIC CORPORATION NAGOYA WORKS
Address, City 1-14,Yada-minami 5-chome, Higashi-ku, Nagoya 461-8670
Country ‘Japan

Phone number

+81 52 712 2354

Fax number/e-mail

+81 52 722 0384

Authorized

representative in MITSUBISHI Electric Europe B.V
| Europe

Address, City 40880 Ratingen

Country Germany

Certify and declare under our sole responsibility that the following apparatus:

Type Name Industrial Robot

Manufacturer - MITSUBISHI ELECTRIC CORPORATION NAGOYA WORKS
Brand MELFA '

Model No. SQ series

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
ENG1000-6-2:2005
Machinery (2006/42/EC) | Type A:Fundamental safety standards N/A

EN 1SO12100-1:2003

EN 1S012100-2:2003

EN 1050:1997
Type B:Group safety standards
B1:Safety aspects

EN60204-1:2006, EN294:1992, EN349:1993
1ISO13849-1:2006
Type C:Machine Safety standard
ISO10218-1:2006

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

Changes for the Better
Directive.

The Technical documentation is kept at the foliowing address:

Company MITSUBISHI Electric Europe B.V
Address, City Gothaer St. 8 40880 Ratingen
Country Germany

Phong number +49 2102486 0

Fax number +49 2102 486 1120

Date November 9, 2010

Name:- and position of person

bindin,g the manufacturer
e ) il

Takaaki Nishimura

Manager
Robot Manufacturing Department
MITSUBISHI ELECTRIC CORPORATION NAGOYA WORKS
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M Declaration Type of models

Table 1 : The list of RV-12SQ series for grouping certification.

;A group

(Class 10)

Model name
No. Classification Robot Controller
12/18kg-Load
1 | 0il mist basic model RV-128Q(-S**)
CR3Q-701M(-S**)
2 | 0il mist arm extension mode| RV-12SQL(-§**)
3 | Clean room basic model (Class 10) RV-12SQC(-S**)
CR3Q-701(-S**)
4 | Glean room arm extension mode! (Class 10) RV-12SQLC(-S**)
0il mist basic model , 1Phase Power model .
5 | Robot controller RV-125Q-837*
0il mist arm extension model, with 1Phase
6 Power mode| Robot controller RV-12SQL-$3** CR2Q-701-S3**/
Clean room basic model (Class 10) 1Phase Power CR2QA-701-83**
! mode! Robot controller RV-12SQC-$3°*
Clean room arm extensionmodel (Glass 10) with | -
8 1Phase Power model Robot controller RV-12SQLC-$3%*
UL specification oil mist basic model with .
9 1Phase Power model Robot controller RV-128Q-SUL3**
UL specification oil mist arm extension model
10 with 1Phase Power model Robot controller Rv-128QL-SUL3"" CR2Q-701-SUL3**
UL specification oil mist basic model with
n 1Phase Power model Robot controller RV-125QC-SUL3**
UL specification oil mist arm extension model
12 with 1Phase Power mode! Robot controller RV-123QCL-SUL3™*
13 UL spgclflgatlgn oil mist basic model RV-12SQ-SUL**
including oil mist model robot controller CR3Q-701M-SUL**
14 UL specification oil mist arm extension model RV-12SQL-SUL**
including oil mist model robot controller ) - '
15 Lél(_:laize%glcatlon clean room basic model RV-12SQC-SUL**
R " k%
16 UL specification clean room arm extension RV-12SQLC-SUL** CR3Q-701-SUL
model (Glass 10) o )
17 [ 0il mist basic model RV-18SQ(-S$**)
CR3Q-709M(-S**)
18 | Clean room basic model (Class 10) RV-18SQC(-S$**) :
19 l.JL spgmflgatlgn oil mist basic model RV-18SQ-SUL**
including oil mist model robot controller CR3Q-709-SUL**
20 UL specification clean room basic model RV-18SQC-SUL**
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Table 2 : The list of RV-6SQ series for grouping certification.

B group-

Model name
No. Classification Robot Controller
bkeg-Load
1 .| 0il mist basic model RV-65Q(-$**)
2 1 0il mist arm extension model RV-6SQL(-$**) CR2Q-711(-5**)/
3 | Clean room basic model (Class 10) RV-6SQC(-5**) CR2QA-711(-5™)
4 | Clean room arm extension model (Class 10) RV-6SQLC(-S**)
5 (r);tl)orili’;::rsc:ﬁ:gdel including oil mist model RV-6SQ-SM6**
— - . - - CR3Q-711M(-S**)
6 0il mist arm extension model including oil RV-6SQL-SM6G**
mist mode! robot controller
7 UL specification oil mist basic model RV-6SQ-SUL**
8 | UL specification oil mist arm extension model RV-GSQL;SUL**
T : CR2Q-711-SUL**
9 UL specification clean room basic model RV-6SQC-SUL**
(Class 10) .
UL specification clean room arm extension e
10| nodel (Class 10) RV-65QLC-SUL
UL specification oil mist basic model
1A ) MO ' RV-6SQ-SULM6**
L spocT T eaion i it arm axtonsion e CR3Q-711M-SULMG"*
o - *
12 including oil mist model robot controller RV-6SQL-SULMG**
Table 3 : The list of RV-3SQseries robots for grouping certification. C group-1.
Mode! name
No. Classification Robot Controller
6-axis
t | Basic model (standard) + RV-35Q-S3**
H *1 *
2 | Clean room basic model (standard) RV-3SQC-S3* CR2Q-721-83**/
3 | Basicmodel with brakes on all axis (standard) RV-35QB-S3** CR2QA-721-83**
Clean room basic mode! with brakes on all axis .
4 (standard) RV-3SQBC-S3
5 2<l)r|1trgllllsetr bglsm model - including robot RV-3SQ-SM6** ‘
0il mist basic model with brakes on all axis CR3Q-721M-SM6**
" %
6 including robot controller RV-35QB-SM6
7 UL spe0|f|'cat|on and basic model with brakes RV-3SQB-SUL3**
on all axis (standard) .
UL specification clean room basic model with CR2Q-721-8UL3
- - * %
8 brakes on all axis (standard) RV-33QBC-SUL3
9 UL specification oil mist basic model with RV-3SQB-SULM6** CR3Q-721M-SULM6**

brakes on all axis including robot controller
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Table 4 : The list of RV-3SQseries robots for grouping certification. C group-2.

i Model name
No. Classification Robot Controller
6-axis
10 | Basic mode! (standard) * RV-3SQ(-$**)
11 | Glean room basic model (standard) * "RV-3SQC(-S**)
CR1QA-721(-8**)
12 | Basicmodel withbrakes on all axis (standard) RV-3SQB(-S**)
Glean room basic mode! with brakes on all axis s
13 (standard) RV-3SQBC(-S**)
Table 5 : The list of RV-3SQseries robots for grouping certification; G group -3.
Mode! name
No. Classification Robot Controller
. b-axis
14 | Basic mode| (standard) * RV-3SQJ-83**
\ a
15 | Clean room basic mode! (standard) RV-3SQJC-$3** CR2Q-731-83**/
16 | Basicmodel with brakes on al | axis (standard) RV-3SQJB-S3** CR2QA-731-83"*
Clean room basic mode| with brakes on al | axis o
17 (standard) RV-3SQJBC-S3
18 gé;tr;nlllsetr bf]sm model including robot RV-3SQJ-SM6**
0il mist basic model with brakes on all axis CR3Q-731M-SM6**
19 including robot controller RV-35QJB-5M6"*
20 l:l|_|SZi(i:;fl(:iz:]32r3?S|c mode| with brakes on RV-3SQJB-SUL3**
UL specification clean room basic mode! with . CR2Q-731-8UL3™
21 brakes on all axis (standard) RV-33QJBC-SUL3™
UL specification oil mist basic model with : . .
22 brakes on all axis including robot controlfer RV-35QJB-SULM6 CR3Q-731M-SULM6
Table 6 : The list of RV~3805erieé robots for grouping certification;C group —4.
Mode| name
No. Classification Robot Controller
b-axis
23 | Basic model (standard) * RV-3SQJ(-5**)
24 | Clean room basic model (standard) * RV-3SQJC(-S**) '
CR1QA-731(-8**)
25 | Basicmodel with brakes on all axis (standard) RV-3SQJB(-S$**)
26 Clean room basic mode| with brakes on all axis RV-3SQJBC(-5**)

(standard)
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Table 7 : The list of RH-xSQH series robots for grouping certification;

D group-1.

Model name

No. Classification Robot Controller
6kg-Load

1 | Basic model RH-6SQH4520-83**

2 | Short arm model RH-6SQH3520-S3**

3 | Long arm model RH-6SQH5520-S3**

4 [0il mist model RH-6SQH4517M-S3** clf:g;;llm

5 | Short arm/ 9I| n.1|st mode | RH-6SQH3517M-83** CR2QA-761

6 |Long arm~0il mist model RH-6SQH5517M-§3** .§3*+

7 | Clean room model (Class 10) RH-6SQH4517C-S3**

8 | Short arm.~Clean room model RH-6SQH3517C-S3**

9 | Long arm~Clean room model RH-6SQH5517C-S3**

10 [ Oil mist modt.el |r.10Iud|ng R(C ' RH-6SQH4517M-SM6** CR3Q-761M

11 | Short arm.~0il mist model including R/C RH-6SQH3517M-SM6** _SME**

12 | Long arm~0il mist model including R/C RH-6SQH5517M-SM6**

13 | UL specification basic model RH-6SQH4520-SUL3**

14 | UL specification short arm model RH-6SQH3520-SUL3**

15 | UL specification long arm model RH-6SQH5520-SUL3**

16 | UL specification oil mist model RH-6SQH4517M-SUL3** CR2Q-761

17 | UL specification short arm,70il mist model RH-6SQH3517M-SUL3** SUL3**

18 | UL specification long arm~0il mist model RH-6SQH5517M-SUL3**

19 | UL specification clean room model (Class 10) RH-6SQH4517C-SUL3**

20 | UL specification short arm.~Clean room mode| RH-6SQH3517C-SUL3**

21 | UL specification long arm.~Clean room model RH-65QH5517C-SUL3**

22 | UL specificationoil mistmodel includingR/C| RH-6SQH4517M-SULM6**

23 l_JL spegification short arm0il mist model RH-65QH3517M-SULM6** CR3Q-764M

including R/C _ .SULMG**
2 L_lL speglflcatlon long arm.~0il mist model RH-6SQH5517M-SULM6* *
including R/C
Table 8 : The list of RH-xSQH series robots for grouping certification; D group-2

Mode| name

No. Classification Robot Controller
" 6kg-Load

25 | Basic model . RH-6SQH4520-S**

26 | Short arm model RH-6SQH3520-S**

27 | Long arm model RH-65QH5520-8**

28 | 0il mist mode.;l . RH-6SQH4517M-S§** CR1QA-761

29 | Short arm.~0il mist model RH-6SQH3517M-8** .

30 | Long arm.”0il mist model RH-6SQH5517M-S**

31 | Clean room model (Glass 10) RH-6SQH4517C-S**

32 | Short arm.”Clean room model RH-6SQH3517C-S$**

33 | Long arm.”Clean room model RH-6SQH5517C-S**
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Table 9 : The list of RH-xSQH series robots

for grouping certification; D group -3.

Model name
No. Classification Robot Controller
12.718kg-Load
34 | Basic model RH-12SQH7035(-S**) CR2Q-741(:5")/
35 | Short arm model RH-12SQH5535(-S**) CR2QA-741(-8**)
36 | Long arm model RH-12SQH8535(-S**)
R2Q-751(-S**
37 | Long arm and heavy load model RH-18SQH8535(-S**) :nz:AJ;:(?s*?‘l)
38 | 0il mist model RH-12SQH7030M(-S**) CR2Q-741(-5**)/
39 | Short arm~0il mist model RH-12SQH5530M(-S**) CR2QA-741(-5**)
40 | Long arm.~Cil mist model RH-12SQH8530M(-$**)
41 | Long arm and heavy load0il mist model RH-18SQH8530M(-S**) ::22:“7:;:(83*11) '
42 | Clean room model (Class 10) RH-12SQH7030C(-S**) CR2Q-741(-5**)!
43 | Short arm.~Clean room model RH-12SQH5530C(-S**) CR20A-741(-5**)
44 | Long arm.”Clean room model RH-12SQH8530C(-S**)
Long arm and heavy load.”Clean room model . CR2Q-751(-S**)/
%1 Class 10) RH-18SQHB530C(-5™") | cpoga.751(-5)
46 [0il mist model including R/C RH-12SQH7030M-SM6** CR3Q-741M
47 | Short arm.~0il mist model including R/C RH-12SQH5530M-SM6* * _SM6G**
48 | Llong arm~0il mist model including R/C RH-12SQH8530M-SM6™**
Long arm and heavy load.”0il mist model e CR3Q-751M
49 including R/C RH-18SQH8530M-SM6 SM6E**
50 | UL specification basic model RH-12SQH7035-SUL**
51 | UL specification short arm model RH-12SQH5535-SUL** CR2Q-741-SUL**
52 | UL specification long arm model RH-12SQH8535-SUL**
53 llIJ]I(;deslpemf|cat|on long arm and heavy load RH-18SQH8535-SUL** CR2Q-751-SUL**
54 | UL specification oil mist model RH-12SQH7030M-SUL**
55 | UL specification short arm.~Qil mist model RH-12SQH5530M-SUL** CR2Q-741-SUL**
56 | UL specification long arm~0il mist model RH-12SQH8530M-SUL**
57 Ul.' sp(_e0|f|cat|on long arm and heavy load.” RH-18SQH8530M-SUL** | CR2Q-751-SUL**
0il mist model
58 | UL specification clean room mode! (Class 10) | - RH-12SQH7030C-SUL**
59 | UL specification short arm.”Clean room model RH-12SQH5530C-SUL** CR2Q-741-SUL**
60 | UL specification long arm.~Clean room model RH-12SQH8530C-SUL**
61 UL specification long arm and heavy load.” RH-18SQH8530C-SUL** CR2Q-751-SUL**
Clean room model (Class 10)
. . . . . . RH-12SQH7030M
62 | UL specificationoil mist mode! including R/C _SULMG**
63 UL specification short arm.”0il mist model RH-12SQH5530M CR3Q-741M
including R/C -SULM6** -SULM6**
64 UL specification long arm.~0il mist model RH-12SQH8530M
including R/C -SULM6**
65 UL specification long arm and heavy load.” RH-18SQH8530M CR3Q-751M
0il mist model including R/C -SULM6** -SULM6**
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Table 10 : The list of robots for grouping certification; D group

-4 .

No. Classificatjon

Mode!l name

6kg-Load

Robot Gontroller

57 | Z-Stroke variation ,

Basic model

RH-6SQH4532(-$**)

58 | Z-Stroke variation

, Short arm mode|

RH-6SQH3532(-$**)

59 | Z-Stroke variation

, Long arm mode|

RH-6SQH5532(-$**)

60 | Z-Stroke variation ,

0il mist model

RH-6SQH4527M(-S**)

CR1QA-761

61 | Z-Stroke variation

, Short arm~0il mist mode|

RH-6SQH3527M(-S* *)

(-8*)

62 | Z-Stroke variation

,Long arm~0il mist model

RH-6SQHS5527M(-S* *)

63 | Z-Stroke variation

,Glean room model (Glass 10)

RH-6SQH4527C(-5**)

64 | Z-Stroke variation

, Short arm.~Clean room model

RH-65QH3527C(-5**)

65 | Z-Stroke variation ,

Long arm.~Clean room model

RH-6SQH5527C(-5**)

RV-38Q is the test models.
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Table 11 : The list of robots for grouping certification: D group-b.

L Model name Robot
No. Classification
6kg-Load Controller
15 | 7-Stroke variation ,Basic model RH-65QH4532-8S3**
16 | 7-Stroke variation , Short arm model RH-6SQH3532-83**
17 | 7-Stroke variation ,Long arm model RH-6SQH5532-§3**
18 | 7-Stroke variation ,0i! mist model RH-6SQH4527M-83**
19 | 7-Stroke variation ,Short arm~0il mist model RH-6SQH3527M-§3** CR2QA-761
80 | z-stroke variation ,Long arm70il mist model RH-6SQH5527M-S$3** -§3**
81 | z-Stroke variation ,Clean roommode! (Class 10) RH-6SQH4527C-S3**
82 Z-Stroke variation ,Short arm.” Clean room RH-6SQH3527C-$3**
mode |
83 | 7-Stroke variation .Long arm.”Clean room model RH-6SQH5527C-83**
84 Z-Stroke variation ,0il mist mode! including RH-6SQH4527M-SM6* *
R/C
85 Z-Stroke variation ,Short arm.~0il mist model RH-6SQH3527M-SM6** CR3Q-761M
' including R/C -SM6**
86 Z-Stroke variation ,Long arm,70il mist model RH-6SQH5527M-SM6**
including R/G
g7 | £Stroke variation UL specification basic RH-6SQHA4532-SUL3**
mode | _ v
- iati specificati h
88 Z-Stroke variation ,UL specification short arm RH-6SQH3532-SUL3**
mode |
89 Z-Stroke variation ,UL specification long arm RH-6SQH5532-SUL3"*
mode |
90 If]:)z’;rloke variation ,UL specification oil mist RH-6SQH4527M-SUL3**
Z-Stroke variation , UL specification short arm| o CR2Q-761
91 011 mist model RH-6SQH3527M-SUL3 .SUL3**
Z-Stroke variation ,UL specification long arm .
92 011 mist model RH-6SQH5527M-SUL3
g3 | Z-Stroke variation UL ‘spemflcatlon‘clean RH-6SQH4527C.-SUL3**
room model (Class 10) :
g4 | ZStroke variation UL specification short arm RH-6SQH3527C-SUL3**
- | /Clean room mode!
g5 | £-Stroke variation UL specification long arm RH-6SQH5527C-SUL3**
/Clean room model
g | Z-Stroke variation UL specification oil mist RH-6SQHA527M-SULMG**
model including R/C
Z-Stroke variation , UL specification short arm CR3Q-761M
97 L " X - N -
0il mist model including R/C RH 65QH3527M SULM6 -SULM6**
Z-Stroke variation ,UL specification long arm
98 AR " ! . N -
/0il mist model including R/C RH-6SQH5527M-SULM6

RV-12SQL-SUL** and RV-6SQL-SUL** are the tested models.
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Table 12 : The list of RH-xSGH robots for grouping certification; D group -6.

-SULM6**

o Mode! name
No. Glassification Robot Controller
12.718kg-Load
99 | Z-Stroke variation ,Basic model RH-12SQH7045(-5**)
100 | Z-Stroke variation , Short arm model RH-12SQH5545(-S**)
101 | Z-Stroke variation ,Long arm model RH-12SQH8545(-S**)
102 | Z-Stroke variation ,0il mist model RH-12SQH7038M(-$* *)
103 | Z-Stroke variation , Short arm~0il mist model RH-12SQH5538M(-S**) CR2QA-741(-S**)
104 | Z-Stroke variation ,Long arm 0il mist model RH-12SQH8538M(-S**)
105 | Z-Stroke variation ,Clean room model (Class 10) RH-125QH7038C(-$**)
85 | Z-Stroke variation ,Short armClean room mode! RH-12SQH5538C(-5**)
86 | Z-Stroke variation ,Long arm./Clean room model RH-12SQH8538C(-5**)
87 | Z-Stroke variation ,0il mist model including R/C| RH-12SQH7038M-SM6**
88 ;—Strol'(e variation ,Short arm.~0il mist model RH-12SQH5538M-SM6** CR3Q-741M
including R/C .SM6**
89 Z—Strol_«e variation ,Long arm.0il mist model RH-12SQH8538M-SM6**
including R/C ;
90 | Z-Stroke variation ,UL specification basic model RH-12SQH7045-SUL**
91 rZﬂ;jZToke variation ,UL specification short arm RH-12SQH5545-SUL**
92 i;g‘;ilfoke variation ,UL specification long arm RH-12SQH8545-SUL**
93 ;;ill'oke variation ,UL specification oil mist RH-12SQH7038M-SUL**
04 Z—S"crokg variation ,UL specification short arm RH-12SQH5538M-SUL** CR2Q-741-SUL**
00l mist model
05 ZTStrc?ke variation ,UL specification long arm.” RH-12SQH8538M-SUL**
0il mist model
96 Z-Stroke variation ,UL specification clean room RH-12SQH7038C-SUL**
model (Class 10)
97 Z-Stroke variation ,UL specification short arm RH-12SQH5538C-SUL**
/Glean room model
08 Z-Stroke variation ,UL specification long arm” RH-12SQHB8538C-SUL**
Clean room model
99 Z-Stroke variation ,UL specification oil mist RH-12SQH7038M
model including R/C -SULM6** _
100 Z-Stroke variation ,UL specification short arm RH-12SQH5538M CR3Q-741M
00l mist model including R/C -SULMG** ~-SULM6**
101 Z-Stroke variation ,UL specification long arm.” RH-125QH8538M
0il mist mode! including R/C
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Table 13 : The list of RH-xSQH robots for grouping certification;

D group

-1.

Model name
No. Classification Robot Controller
20kg-Load
102 | Heavy load variation ,Basic model RH-20SQHB8545 (-$**)
103 | Heavy load variation , Short Z-Stroke model RH-20SQH8535(-S**)
104 | Heavy load variation ,Long arm mode| RH-20SQH10045(-$**)
105 :g::xl' load variation , Long arm and Short Z-Stroke RH-20SQHA0035(-5*%)
106 | Heavy load variation / Oil mist model RH-20SQH8538M(-S**)
107 Heavy load variation ,Short Z-Stroke /0il mist RH-20SQHB530M(-S**)
mode CR2QA-751(-S**)
108 | Heavy load variation ,Long Arm /0il mist model RH-20SQH10038M(-5**)
109 Hegvy I_oad variation , Long arm and Short Z-Stroke RH-20SQH10030M(-5**)
/0i | mist model
110 | Heavy load variation /Clean room model RH-20SQH8538C(-$**)
11 ::zgg load variation , Short Z-Stroke /Clean room RH-20SQHB530C(-5**)
112 | Heavy load variation, Long arm /Clean room model RH-20SQH10038C(-S* *)
13 Heavy load variation, Long arm and.Short Z-Stroke RH-20SQH10030C(-5**)
/Clean room mode|
114 :jgvy load variation / Oil lest mode| including RH-20SQH8538M-SM6**
Heavy load variation ,Short Z-Stroke /0il mist " .
115 | node! including R/G RH-20SQH3530M-SM6 CR3Q-751M
116 ljleavy 'load variation ,Long Arm /0il mist model RH-20SQH10038M-SM6G** SM6**
including R/G
Heavy load variation , Long arm and Short Z-Stroke . .
71 /0i1 mist model including R/C RH-205QH10030M-5M6
118 | Heavy load variation ,Basic model RH-20SQH8545 -SUL**
119 | Heavy load variation , Short Z-Stroke model RH-20SQH8535-SUL**
120 | Heavy load variation ,Long arm model RH-20SQH10045-SUL*”*
121 :z:g load variation , Long arm and Short Z-Stroke RH-20SQH10035-SUL**
122 | Heavy load variation / Qil mist model RH-20SQH8538M-SUL**
123 Heavy load variation ,Short Z-Stroke /0il mist RH-20SQHB530M-SUL**
mode | CR2Q-751
124 | Heavy load variation ,Long Arm /0il mist model | RH-20SQH10038M-SUL** SUL**
195 Hee_ivy I.oad variation , Long arm and Short Z-Stroke RH-20SQH10030M-SUL**
/0i1 mist model
126 | Heavy load variation /Clean room model RH-20SQH8538C-SUL*~
197 :z:g load variation , Short Z-Stroke /Clean room RH-20SQH8530C-SUL**
128 | Heavy load variation, Long arm /Clean room mode! | RH-20SQH10038C-SUL**
129 Heavy load variation, Long arm and Short Z-Stroke RH-20SQH10030C-SUL**
/Clean room mode |
130 lejgvy load variation / 0il mist model including RH-20SQH8538M-SULM6**
Heavy load variation ,Short Z-Stroke /0il mist e
131 | mode! including R/G RH-208QHA530M-SULMG CR3Q-751M
139 Heavy _Ioad variation ,Long Arm /0i] mist model RH-20SQH10038M-SULM6** -SULM6
including R/C
133 Heavy load variation , Long arm and Short Z-Stroke RH-20SQH10030M-SULM6**

/011 mist model including R/C

Page 110of 14

BFP-A5735-17-G




Table 14 : The list of RV-28Q series robots for grouping certification; E group.

. Model name
No. Glassification Robot Gontroller
6-axis
1 |Basic mode! (standard) * RV-2SQ(-S**) CR1QA-771(-S**)
2 |Basic model with brakes on all axis RV-2SQB(-S**) CR1QA-772(-$*)
H ' *1
3 Specfal mach.lne cable model | RV-28Q-S12 CRIQA-771-812
4 Special machine cable model with brakes RV-2SQB-$12 CR1QA-772-S12

on all axis
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Table 15 : The list of RH-3SQHR series robots for grouping certification; F group.

Model name
No. Classification Robot Controller
4-axis

1 | Basic model (standard) RH-3SQHR3515W(-$**) CR2QA-781(-5**)

2 | Special machine cable model RH-3SQHR3515N (-§**) CR1QA-781(-S**)

3 | 0il mist model RH-3SQHR3512MW (-5**) CR2QA-781(-5*")

4 | 0il mist model including R/C RH-3SQHR3512MW -SM6** CR3Q-781M-SM6**
5 | Long arm model RH-3SQHR5515W(-S**) CR2QA-781(-5**)

6 is;:ial machine cable model, Long arm RH-3SQHR5515N (-8**) CR1QA-781(-5**)

7 | 0il mist model , Long arm type RH-3SQHR5512MW (-5**) CR2QA-781(-8**)

8 girl)emis" mode| including R/C. Long arm | oy 36 QHRE512MW -SM6** |  CR3Q-781M-SM6**

9 UL specific type RH-3SQHR3515W-SUL** CR2QA-781-SUL**
10 | 0il mist model, UL specific type RH-3SQHR3512MW-SUL** CR2QA-781-SUL**
1 gédr:IiSt mode! including R/C,UL specific RH-3_ssQul-ll-I;365*1*2MW CR3Q-781 M_ SULMG**
12 | Long arm model ,UL specific type RH-3SQHR5515W-SUL** CR2QA-781-SUL**
13 ggem‘“ model , Long arm and UL specific | gy 3gqHRE512MW -SUL** CR2QA-781-SUL**
14 8111 ggztc ir%lgcti;;;ncluding R/C, Long arm and RH-3_SSQU|:_I;|5:*1*2MW CR30-781M-SULMG**
15 | Basic model, regular type RH-3SQHR3515(-S**) CR2QA-781(-8**)

16 | Ol mist model , regular type RH-3SQHR3512M (-$**) CR2QA-781(-8*%)
17 | Oil mist model including R/C, regular type RH-3SQHR3512M -SM6** CR3Q-781M-SM6**
18 | Long arm model, regular type RH-3SQHR5515(-S**) CR2QA-781(-$**)
19 ggemist model , Long arm type, regular RH-3SQHR5512M (-S**) CR2QA-781(-S**)
20 | i pogelincludng F/C, Long &M Pe | gy, 35aHR512M -SM6** | CR3Q-781M-SM6**
21 | UL specific type, regular type RH-3SQHR351 5-SUL** CR2QA-781-SUL**
2 ggemi“ model, UL specific type regular | - py 35QHR3512M-SUL** CR20A-781-SUL**
23 | O mist g’l‘}f;ﬁ'y;gc'“ding RICUL specific | py. 35QHR3512M-SULM6** | CR3Q-781M-SULM6**
24 | Long arm model ,UL specific type RH-3SQHR5515-SUL** CR2QA-781-SUL**
25 gge":i:;lﬁ‘:rdspémng am and UL spedific | by, 36 QHR5512M-SUL** CR2QA-784-SUL**
g6 | Oil mist model including R/C, Long arm and | oy 36 QHRE512M-SULM6** |  CR3Q-781M-SULM6**

UL specific type regular type
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Revision history

Date Specifications No. | Details of revisions Rev.

July 1, 2009 First print *

October 13,2009 P1 Standards update(2006/42/EC) A

April 7,2010 P7 RV-2SQseries added B

May 11, 2010 P4, P5 RV-3SQ-Sxx series added C
RH-6SQH-Sxx series added

July 2, 2010 P3 Added RV-12SQ-S3** series D

P3-P7 Added CR2QA-7** controller

September 3, 2010 P8-11 Added RH-xSQH series ,Arm length,Z-Stroke,and Heavy | E
load models

October 1,2010 P12 Added RH-3SQHR series F

November 9, 2010 P13 Added RH-3SQHR series No.15-No.25 G
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