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. Panel uczacy

. Przesun robota do zadanej
. pozycji i naci$nij przycisk.
. Pozycja zostata zapisana

. W programie robota!
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¢ Sztywny

: Sztywna, przemystowa
¢ konstrukcja pozwala na
¢ osiggniecie takiej samej
¢ powtarzalnosci jak

+ w klasycznych robotach
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Wodzenie reka

Po prostu chwy¢ robota
reka i przesun go do
zadanej pozycji
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Pierscien LED

W jasny sposéb wskazuje
czy robot jest w trybie
wspétpracujacym
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Napedy nowej generacji
Napedy nowej generacji J5
zapewniajg bezpieczng wspdtprace
z cztowiekiem bez koniecznosci
uzycia dodatkowych czujnikéw
momentu
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Przektadnie harmoniczne
Standardowe, przemystowe
przektadnie uzywane we
wszystkich robotach Mitsubishi
Electric. Zapewniaja precyzje,
niezawodnos¢ i dtuga zywotnos¢
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/ - Smukly .
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: . Smukfa budowa ramienia .

@ . ufatwia zapewnienie .

e =~ I . bezpieczenstwa dla ludzi .
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: Wewnetrzne okablowanie
¢ Upraszcza podigczenie narzedzia

S e 00000000000

.
.

ee 0000000000000 00

Lekki

Lekkie ramie ufatwia
instalacje i zwieksza
bezpieczenstwo
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i zwieksza bezpieczenstwo
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W petni przemystowy robot wspoétpracujacy

+ Przemystowa budowa ramienia
- Zywotnos¢ klasycznego robota
- Certyfikowany przez TUV
« Kompatybilny ze standardowymi elementami automatyki przemystowej
- tatwy w programowaniu
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Przemystowa budowa

Ramie zostato zbudowane w oparciu o nasze 40-letnie doswiadczenie
w projektowaniu robotéw przemystowych. Wiekszo$¢ z uzytych rozwigzan
jest doktadnie taka sama jak w naszych klasycznych robotach przemystowych.
Pozwolito nam to osiggna¢ wysoka sztywnos¢ i powtarzalnos¢ - kluczowe
parametry dla utrzymania wysokiej jakosci Twojej produkcji i zadan wymagajacych
wysokiej precyzji. Kolejna zaleta jest dtuga zywotnosc - taka sama jak pozostatych
naszych robotéw, pracujacych nawet dtuzej niz 10 lat. Wszystko to wsparte przez
funkcje prewencyjnego, predykcyjnego i zdalnego utrzymania ruchu.

Bezpieczenstwo

Predko$¢, pozycja i sita sa ograniczone w sposéb bezpieczny. Zgodnosc
z dokumentami ISO 10218-1 i ISO/TS 15066 zostata potwierdzona certyfikatem
TUV. Maksymalne sity generowane przez ramie mieszcza sie w limitach okre$lonych
przez ISO/TS 15066. Wszystko to bez dodatkowych czujnikéw sity lub momentu
- dzieki naszym serwonapedom nowej generacji J5. Mozna réwniez podtaczy¢
zewnetrzne urzadzenia bezpieczenstwa do wykrywania czy ktos jest w poblizu
i pracowac z wyzsza, niewspotpracujaca predkoscia.

Integracja

Assista jest sterowana przez kompaktowy kontroler CR800 - ten sam, ktérego
uzywamy ze wszystkimi pozostatymi robotami Mitsubishi Electric. Nie ma roznicy
w okablowaniu, uzytkowaniu i programowaniu. Uzywaj wspdlnie z klasycznymi
robotami, uzywaj bogatej gamy wbudowanych funkgji, z fatwoscig integruj z PLC,
HMI, serwonapedami, czy CNC od Mitsubishi Electric. Korzystaj z ré6znych sieci
przemystowych, jak CC-Link IE Field, Profinet, EtherNet/IP czy EtherCAT.

Programowanie GeeBOE0. g c

Do prostych zadan przygotowalismy intuicyjne, sterowane za pomocg dotyku, - ir i 3}‘7
narzedzie do graficznego programowania — RT VisualBox. Buduj programy A=

z prostych bloczkéw, ktére nie wymagajg wiedzy programistycznej. Uzywaj liA

graficznych konfiguratoréw, ktére krok po kroku przeprowadza Cie przez proces

konfiguracji. Dla bardziej ztozonych zadan wciaz mozesz programowac Assiste L ALt s At eld e S e
uzywajac RT ToolBox3 - doktadnie w taki sam sposéb jak nasze klasyczne roboty.

Wodzenie reka

Po prostu chwyc ramie lub chwytak i przesun je do zagdanej pozycji. Nastepnie
wcisnij przycisk uczenia na panelu wbudowanym w ramie. To wszystko! Pozycja
zostata dodana do programu robota.

Wbudowane funkcje

W prosty sposéb zamontujkompatybilne chwytakiwspoétpracujace. Pofaczrobota
z systemem wizyjnym 2D lub 3D zeby rozszerzy¢ mozliwosci Twojej aplikacji.
Wykorzystaj sledzenie tasmociggu by pobiera¢ elementy w ruchu. Wszystko to
jako standardowe, wbudowane funkcje Assisty.

i ~ 5




e
Changes for the Better a S S | S t a

Technical data
RV-5AS-D (502852) Included

Typ 6-osiowy, antropomorficzny
Udzwig 5kg

Zasieg 910 mm

Powtarzalnos¢ +0.03 mm

Maksymalna predkos¢ 1000 mm/s

Instalacja Stojacy, podwieszany

Stopien ochrony IP54, 1SO5

Smar standardowy/spozywczy
Waga 32kg

Bezpieczenstwo Kat.3,PLd

Certyfikacja TUV: SO 10218-1, ISO/TS 15066
Bezpieczne We/Wy 8 wejs¢ / 4 wyjscia
Wewnetrzne We/Wy 8 wejéc / 8 wyjsc¢ + 4 luzne przewody Modut bezpiecznych We/Wy
okablowanie | AN x1 Kat. 5e 4

Pneumatyka ¢4x4
Zasilanie AC 200-230V, jednofazowe

Kabel maszynowy (5m)
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Options
Kod Nazwa Model Specyfikacja
250471 Wyspa zaworowa 1F-VDO02E-01 2 zawory pneumatyczne 2/5, typ source (PNP)
218854 Panel uczacy R56TB Standardowy panel z 6.5” dotykowym wyswietlaczem, kabel 7m
218862 Karta We/Wy cyfrowych 2D-TZ378 Typ source (PNP), 32 wejscia /32 wyjscia
218857 Kabel We/Wy cyfrowych 2D-CBLO5 16 wejs¢ / 16 wyjs¢, 5m, jeden koniec kabla luzny
324560 Karta CC-Link IE Field 2F-DQ535-CCIEF-SET
413963 Karta EtherCAT 2F-DQ535-ECT-SET
282409 Karta EtherNet/IP 2D-TZ535-EIP-SET
269546 Karta Profinet 2D-TZ535-PN-SET
313064 Czujnik sity 4F-FS002H-W200 Czujnik sity do 200N, do montazu na flanszy robota
324579 Standardowe oprogramowanie  RT ToolBox3 Standardowe oprogramowanie do programowania i symulacji
503386 Graficzne oprogramowanie RT VisualBox Graficzne oprogramowanie do programowania i symulacji
503387 Standardowe + graﬁczne RT TooI!Box3 Standardowe + gl:afllczne oprggrampwanie
oprogramowanie + RT TvisualBox do programowania i symulacji (pakiet)
: Global I?a rtner. Zainteresowany? Skontaktuj sie z nami! :
- Local Friend. . +48-12-630-47-00 @ mpl@mpl.mee.com :

MITSUBISHI Mitsubishi Electric Europe B.V. /// Polish Branch /// Krakowska 48 /// 32-083 Balice ///Tel.: +48 (0) 12 347 65 00
ELECTRIC E-mail: mpl@mpl.mee.com /// https://pl3a.mitsubishielectric.com/
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