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Changes for the Better
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MELFA TERMEKCSALAD

Ipari robotok

= Csukldskaru robotok * Programozdszoftver

= SCARA robotok = Szimulacio

= Nagyteljesitményi
vezérlok



Global player

A Mitsubishi Electric tevékeny-
ségének globalis hatasa

Changes for the Better

Vallalatunk a legjobb szakembereket al-
kalmazza csucstechnolégidk megalkotd-
sdhoz. Mi a Mitsubishi Electric vallalatnal
pontosan tudjuk, hogy a technoldgia
az a hajtders, amely megvaltoztatja
életlinket. Mindennapjaink kényelmét
novelve, a vallalkozdsok hatékonysagat
maximalizélva, illetve az Ujdonsagokat
atarsadalom egésze szdmara elérhetédvé
téve olyan valtozdsokat inditunk a tech-
nolégia és az innovacio integralasa ré-
vén, amelyek jobba teszik jovénket.

A Mitsubishi Electric tevékenysége szamos terlletre kiterjed, dgymint:

Energiaellaté és villamos rendszerek

Energiaellatd és villamos termékek széles valasztéka a generdtoroktdl a nagymeé-
retd kijelzékig.

Elektronikus késziilékek

Csucstechnolégidju félvezetds készulékek kulonféle rendszerek és termékek szamara.

Haztartasi késziilékek

Megbizhato fogyasztasi cikkek, pl. légkondicionaldk és szérakoztatd elektronikai
berendezések.

Informacios és kommunikacios rendszerek

Kereskedelmi és fogyasztasi célu berendezések, termékek és rendszerek.

Ipari automatizalas rendszerek

Maximalis termelékenység és hatékonysdg csucstechnoldgidju automatizalasi
technologiaval.
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MELFA ipari robotok

Teljesitmény a részletekben

Robotok 1,65 €/
ora koltségtol

A robotok hasznalati idejét figyelembe
véve, ami datlagosan 6-7 évet jelent
a kulonbodzo alkalmazésokban, a Mitsubishi
Electric robotok meglep&en alacsony, akér
1,65 €/6ra koltséggel Uzemeltethetdk
mind a beszerzést, mind az Uzemeltetési
koltségeket figyelembe véve.

Versatility

1978 &ta tobb mint 30 000 alkalmazas-
ban, a legkllonbozébb felhasznalasi te-
rileten dolgoznak kisméretl Mitsubishi
Electric robotok a hét minden napjan,
napi 24 oraban.

Zart haz és IP54-es védettség
a tokéletes védelem és higiénia
érdekében.

st

A bellil vezetett kabeleknek
és pneumatikus csoveknek
koszonhetden a robot nem
akadhat bele a kornyezetébe.

==

Mitsubishi Electric
szervomotorok maxi- i
malis teljesitmény és
sebesség eléréséhez.

+0,005 mm ismétlési pontos-
sdgdval és minddssze 0,28 mp-
es ciklusidejével precizios
belltetési munkalatokhoz
idedlis.

Vildgelsé kettéskaros SCARA
robotok paralelogramma-
felépitéssel, a legnagyobb
pontossagert.



MELFA ipari robotok
P Egyszerii
. A MITSUBISHI programozhatosag
- ' . Egy nagyteljesitmény robot-termékcsa-

lddhoz kivald teljesitményl és kdnnyen
kezelhetd programozdi fellilet is tartozik.
A RT Toolbox2 programozdi és a MELFA
Works szimulacios szoftverrel a Mitsubishi
Electric személyre szabott szoftvereszkd-
z6ket kinél az On robotjéhoz.

=

Az intelligens fém szerkezet
és a kétkaros kialakitas

kulondsen nagy merevséget
és pontossagot kolcsonoz
a robotoknak.

A csukléskaros robotok
valamennyi megfogokeze
megfelel az 1SO 9409-1
szabvénynak.

Halozati lehetoségek

Az olyan hélézati csatlakozasi lehetdsé-
gekkel, mint az Ethernet, Profibus, Profinet,
DeviceNet™ és a CC-Link, a Mitsubishi
A precizids hulldmhajtomvek Electric vezérl6eszkozok kénnyedén rend-
Qi:;’;?g':ai?“é“é“ PONOSsagot  szerpe integralhatok, hozzaférést biztosit-

va ezzel a felhasznald szdmdra a folyamat
minden lépéséhez.

Kulénlegesen kompakt szer-
kezet a korlatozott telepitési
helyekre és a legkisebb, zart
munkaterekhez.




Pontossag

Pontossag és rugalmassag

Elelmiszerek és
élvezeti cikkek

A MELFA robotok a jovében is garantal-
jdk az egyre szigorubb higiéniai kovetel-
mények és a szélesedé termékpaletta-
nak valé megfelelést, illetve a termelési
folyamatok visszakereshet&ségét.

A MELFA robotok innovativ részletei
és szigoru iranyelvei megfelel6 mino-
ségbiztositast tesznek lehetévé a nagy
tisztasagu alkalmazésokban is.

Gyodgyszeripar

A moduléris vezérlési koncepcié és
a gyégyszeripari tanusitvanyok ideélis
eszkozzé teszi a MELFA robotokat az
élettudomdnyos felhasznaldsok szama-
ra. Az integrélt adatbdzis-kapcsolat és
az 4tfogd kezelési koncepciok modu-
[aris és flexibilis alkalmazasokat tesznek
lehetévé minden olyan terdleten, ahol
fontos a kivaldo mindség és a gyartasi
adatok visszakereshetésége.

Autéipar

A pontos és kimagasléan rugalmas
MELFA robotok milyen olyan helyen
alkalmazhatok, ahol fontosak a része-
tek, fgy pl. komplex alkatrészek tapin-
tos mérésénél, minéségbiztositdsanal
és szerelésénél. A MELFA robotok egész
nap maximalis sebességgel latjdk el
a eladatukat.



Csomagolas

A csUcsteljesitmény és flexibilitds
a MELFA robotokndl magatol értetédo.
Ugyanilyen evidens az az egyszer(ség,
ami a Mitsubishi Electric automatizéla-
si komponenseinek (pl. segédtengely,
PLC-vezérlés vagy kezel&terminadl) in-
tegraldsat, a kamerdk csatlakoztatdsat
és a szallitdszalagok szinkronizalasat
jellemzik. Ezekkel a funkciokkal bizton-
sdgosan, gyorsan és folyamatosan vé-
gezheték csomagoldsi feladatok.

Elektronika és gépgyartas

A Mitsubishi Electric széles termék-
palettdt kindl a miniatlr alkatrészek
mikroszerelésére valé parhuzamos ka-
ros robotokbdl egészen a teljesen t6-
mitett csuklds karos robotokig. Nincs
olyan alkalmazds, amelyhez ne lehetne
MELFA robotot vélasztani. Legyen sz6
tisztatérrél vagy szennyezett, olajos és
poros kornyezetrdl, termékpalettankon
mindig megtaldlja az adott alkalmazas-
hoz megfeleld robotot.

Képzés

Tanulds a gyakorlati alkalmazasbdl - ez
egy olyan cél, amelyeket a kompakt és
kénnyl MELFA robotokkal mar a betani-
tasi Uzem sordn megvalosithato. Az egy-
szer( programozhatésag, a szimulacios
lehet&ségek és a didaktika terdletén nagy
tapasztalatokkal rendelkezé partnerség
jelentésen megkonnyitik a kezddlépése-
ket a robotika terén.

Korladtok nélkil - szabvényos valds idejl
interfészeik révén a MELFA robotok az
egyetemi kutatdsi projektekhez is meg-
adnak minden lehetéséget az egyszer(
programozhatésdghoz és emiatt a mani-
puldtorként torténd hasznalathoz.

Rugalmassag




Miiszaki jellemzok

Technologia a részletekben

Nagyobb biztonsag

A valamennyi robotra egyforman érvé-
nyes DIN ISO 10218 szerinti biztonsagi
szabvany megbizhatod és biztonsagos
mUkodést szavatol minden alkalmazés-
ban. A Mitsubishi Electric biztonsagi be-
rendezésekkel bévild termékpalettdja
tdmogatja a robotok egységes bizton-
sagi koncepcidba torténd integraldsat.
Az el6re definidlt példaprogramokkal
gyorsan és hatékonyan épitheték még
komplex rendszerek is.

Az F sorozatu robotvezérlék opciondlis
,MELFA SafePlus”biztonsagi technoldgidja
olyan, biztonsagi bemeneteken keresztdl
aktivélhato funkciokat kinal, mint a csok-
kentett biztonsagi sebesség szabalyozasa,
a biztonsagi korlatozott szabélyozasi tar-
tomany és a biztonsagi nyomatékfeltigye-
let. E funkciokkal csokkenthetd a bizton-
sdgi berendezés koltsége és a biztositott
tertlet, ami megtakaritdsokat és kisebb
helyigényt eredményez valamennyi biz-
tonsagi kdvetelmény betartasa mellett.

Szenzorvezérelt robotok
képfeldolgozasi funkcioval

A Mitsubishi Electric ipari robotjai a ro-
botvezérlések Ethernet vagy RS232
portjan keresztll a targyfelismerés tet-
sz6leges kamerarendszeréhez csatlakoz-
tathatok. Ezzel a megoldéssal pozicidhe-
lyes modon észlelheték 4llé és mozgd
munkadarabok.

A szenzorvezérelt robotok sokoldalian
haszndlhatdk a gyartdsautomatizalas-
ban. Ez az alkatrészek 6sszeszerelésétdl
a minéségellendrzésen és a munka-
darabok utélagos megmunkaldsan at
egészen a szadllitészalagokon haladd
targyak helyzetének meghatarozasaig
és elvételéig terjedhet.

F-Q sorozat - minden PLC
funkcio6 a robotban

Mivel egy robotot soha nem 6nalldan
hasznalnak, fontos, hogy a rendszert
minél egyszer(ibben lehessen beillesz-
teni a munkakdrnyezetébe, garantélva
a mozgasvezérlé rendszerekkel, az ope-
rator termindlokkal és mas rendszerekkel
folytatott kommunikaciét. A Mitsubishi
Electric iQ Platform az automatizaldsi
technikdban elséként idealis alapot kindl
a modularis robot CPU-kkal ahhoz, hogy
egy PLC teljes funkcidkészlete a robotve-
zérlésbe kerdljon.



Egyszerii integralhatésag
komplex alkalmazasokba

Egyetlen kabellel akédr nyolc tovébbi
segédtengely is csatlakoztathatd koz-
vetlendl a robotvezérléshez. Ezek ko-
zUl két tengely kiegészitd interpoldld
tengelyként, pl. a robot hetedik vagy
nyolcadik tengelyeként hasznélhatd.
Mas rendszerekkel ©sszehasonlitva
a rendszer egyedisége abban rejlik,
hogy az 6sszes tovabbi csatlakoztatott
tengely a robottal megegyezé modon,
ugyanazzal a Teach-Box egységgel
vagy RT Toolbox2 standard szoftverrel
programozhatd. A szoftver, a képzés és
a programozas igy semmilyen jarulékos
koltséget nem jelent.

Ethernet

S

Hatékony feliigyeleti és
karbantartasi funkciok

A sajat gyartasu GOT kezel6termindlra
torténd kozvetlen Ethernet-es csatlako-
zas gyarilag szamos fellgyeleti, vezérlési
és karbantartasi funkciot biztosit a ro-
bothoz. A betanitott pontok korrekcio-
ja, a biztonsdgi mentési és visszaallitasi
funkcid, a gyértasi adatok bevitele vagy
a folyamatvalasztds és -vezérlés csak
néhany példa azokra a lehetéségekre,
amelyek a Mitsubishi Electric kezel&-
terminadl és a MELFA robotok egydttes
hasznalata kinal.

Nyil kommunikacio
szamitogépre torténo
csatlakoztatashoz

A gyartasi folyamatok egyszer( és gyors
valtdsdhoz a robotvezérld a gyartas le-
allitdsa nélkdl csatlakoztathato egy MES
rendszerhez.

Ezen kivil barmilyen elmozduldshoz
megvaldsithatd a robot valds idejl ve-
zérlése. llyen médon flexibilis és komp-
lex elmozduldsok alakithaték ki pl. gra-
fikus modon, szamitdgép hasznalataval.

Miszaki jellemzoék




Szoftver ipari robotokhoz

Programozas és szimulacio

Egy Mitsubishi Electric ipari robot szimulacidja kdzvetlenil az alkalmazasban

A nagy teljesitményU ipari robotok ha-
sonldan nagy teljesitmény( szoftvert
igényelnek. Emiatt egyre tobb automa-
tizélassal foglalkozd vallalat vélasztja
a Mitsubishi Electric kényelmesen hasz-
nalhatd szoftverét: Legyen sz6 projek-
tek Iétrehozéaséarol, programozasrol vagy
szimulaciérodl, a feladatok intuitiv modon
megvaldsithatdk és tokéletesen illesz-
kednek egyméshoz. Az eredmény: opti-
maélis mozgasfolyamatok minimélis tele-
pitési és lzembe helyezési idé mellett.

Programozas

Offline és online programozas szimu-
lacioval.

Szimulacié

3D-CAD importélas és akar 16 robot szi-
muldldsa egyetlen projektben, segéd-

tengelyek csatlakoztatdsa és poziciok
kdzvetlen betanitdsa a szimuldcidban.

Paraméter

Paraméterstrukturak funkcidk egyszerd
paraméterezéséhez, az sszes paraméter
egyUttes attekintése, a médositott érté-
kek kilonallo megjelenitésével.

Karbantartas

Teljes biztonsdgi mentési és visszaallitasi
funkcid, valamint a karbantartasi idé-
kozok, illetve gyartasi idék és ciklusok
feligyelete.

Felligyelet

Terheld dramok, pozicidértékek, valto-
z6k és mdédosulod poziciok megjeleni-
tése. Kapcsolasi jelek, programfutds és
hibanaplé feltigyelete.

Dokumentacio

A projekt teljes korG dokumentdldsa
a megvaltozott paraméterek, a prog-
ramkdéd és a pozicio kiadasaval.

3D-s szimulacié a MELFA
Works segitségével

A SolidWorks rendszerhez valé MELFA
Works kiegészité eszkdz lehetévé teszi
a robot gyartérendszerben torténd sza-
mitdgépes szimulaciojat, és a munkada-
rab elmozduldsi Utjait a robot pozicio-
adataiva alakitja.

A SolidWorks platform MELFA Works esz-
kozzel vald kiegészitése kibdviti a szi-
muldcios funkciokat és Uj lehetéségeket
nyit a szimulacio terén.

= A berendezés CAD adatai kozvetlendl
beolvashatok

= Megfogok kdzvetlen csatlakoztatdsa
a robotra

= Munkadarabok mozgatasa
= Offline betanitds 3D-s kdrnyezetben
= Robotprogramok létrehozdsa

= (tkdzésvizsgalat a robot és a beren-
dezés kozott

A kényelmesen hasznalhatoé
kezeloterminal mobil
betanitashoz

Az R56TB egy kivalo teljesitményl ope-
rator terminal, amellyel minden feladat
kozvetlenll a robot mellél végezhetd el:
arobot vezérlésétdl, a terhelések kijelzé-
sén, illetve a be- és kimenetek megjele-
nitésén at egészen a komplett progra-
mok létrehozésaig és a paraméterezésig.
A sokféle funkcionak kdszonhetéen a ro-
botrendszer optimdlisan hasznalhato,
a beszabdlyozas idétartama csdkken.

Az integralt USB csatlakozénak hala az
adatcsere kényelmesen és mobil médon
végezhetd USB kulcs segitségével, illetve
komplett biztonsagi mentés készithetd
a vezérlésrél, amely azutédn elmenthetd
és visszatolthetd.



Robotok termékpalettdja

Miiszaki informaciok
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Tovabbi termékleirasok az ipari automatizalas teriiletérol

HMI termékcsalad
Kezel6terminalok, felligyeleti szoftverek, valamint tartozékok termékkatalégusa

Kiﬂa‘ég“so\( MR termékesalad

Szervoerdsiték és szervomotorok valamint mozgasvezérlék
és tartozékok termékkataloégusa

FX termékcsalad

Termékkataldgus a MELSEC FX termékcsalad programozhato logikai
vezérl6ihez és tartozékaihoz

Q/L termékcsalad

Az dltaldnos célu MELSEC PLC sorozatok programozhat6 logikai vezérléinek
és tartozékainak termékkataldégusa

FR termékcsalad
Frekvenciavéltdk és tartozékok termékkataldgusa

LVS termékcsalad

Kisfesziiltségli kapcsoldoberendezések, magneskapcsolok
és megszakitok termékkataldgusa

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

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

nyiben nem taldlja meg a katalogusban a keresett informacidt, szamos egyéb médja van annak, hogyan tudhat meg tovabbi részleteket
a konfiguraciordl, a miiszaki adatokrdl, az arakrdl és a termékek hozzéférhetéségérél.

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

Weboldalunkon egyszertien és gyorsan hozzaférhet tovabbi muiszaki adatokhoz, valamint tovébbi részleteket tudhat meg termékeinkrél
és szolgaltatasainkrol. A kézikonyvek és katalégusok tobb nyelven hozzaférhetdk és ingyenesen letdltheték.

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

A Mitsubishi Electric partnerei és disztributorai 6rommel valaszoljak meg miszaki kérdéseiket, és segitenek a konfiguracio osszeallitasaban.
A Mitsubishi Electric partnereinek listajat megtalalja ennek a katalégusnak a hatoldalan, vagy weboldalunkon a,kapcsolat” meniipont alatt.

Néhany sz6 a termékkatalogusrol

beszereléséhez és lizemeltetéséhez az adott késziilék kézikonyvében talalhaté informécidkat is figyelembe kell venni. Gy6z6djon meg arrdl,
hogy valamennyi rendszer, amelyet a jelen katalégusban szerepld termékekbél allit ssze, tokételesen megfelel az On céljainak, kielégiti
a kovetelményeket, és megfelel a termék kézikdnyvében szerepld konfiguracids szabalyoknak.

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

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

) S MITSUBISHI ELECTRIC
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A robotok attekintése

A robotok attekintése

Termékpaletta

A nagy modellvalaszték egyszeriivé teszi a robot kivalasztasat

Hogy megfeleljen napjaink kiilonleges és Ehhez a termékpalettdn univerzalis haszndl-  Kiilonleges megoldast jelentenek az egye-
szertedgazd kovetelményeinek, a Mitsubishi  hatdsagu, 6 tengelyes, 2-20 kg teherbirasu diilallg, paralelogramma-mechanizmussal
Electric robotok széles termékvélasztékat csuklos karos robotokat, illetve kifejezetten mukodé, 1-5 kg teherbirdsu precizids robo-
kinalja. szerelési és palettazasi feladatokhoz valo tok mikromozgatasi feladatokhoz, valamint
4 tengelyes, 3-20 kg teherbirasi SCARA- a mennyezetre fliggeszthetd, flexibilis, nagy

Az eré, a gyorsasag és a kompakt kivitel

magatol értetédé a Mitsubishi Electric robotokat egyarant talalunk. sebességli SCARA-robotok.
robotjainal.
Csukléskaru robotok (RV)

i ST W -

» ' .
} =) - i
L] .‘!
Modell RV-2F(B) | RV-2FL(B) | RV-4FLM RV-7FM RV-7FLM RV-7FLLM
6 6 6 6 6

Szabadsdgfokok
Hasznos terhelés kg 2 4 7 7 7
Fogdperem kinydlasa mm 504 649 649 713 908 1503
Vedetiség Standard 1P30 P67 P67 1P67 1P67
Tisztatér — (Opcionlisan 3-as IS0 osztly)  (Opciondlisan 3-as ISO osztdly) ~ (Opciondlisan 3-as IS0 osztaly)  (Opciondlisan 3-as 150 osztély)

Robotvezérlés CR750-D/CR750-Q + Q172DRCPU

SCARA robotok (RH/RP)
J} 1 -« | e I
\ i ‘o=
=5 ——. ﬁ. X ‘
1 . _‘I'I i l.
|
Szabadsdgfokok 4 4 4 4 4
Hasznos terhelés kg 1 3 5 1 3
Fogdperem kinytlasa mm 150x105 (DIN A6 szerint) 210x148 (DIN A5 szerint) 297x210 (DIN A4 szerint)) 550 350
: : Standard P30 P30 IP30 1P20 (IP65 opcid) IP20 (IP65 opcid)
Védettség L, s .
Tisztatér — — — — (Opciondlisan 5-as ISO osztély)

Robotvezérlés CR1DA CR750-D/CR750-Q + Q172DRCPU

4 S MITSUBISHI ELECTRIC



A robotok attekintése

6 6 6
13 13 20
1094 1388 1094
1P67 P67 1P67

(Opciondlisan 3-as 150 osztdly)  (Opciondlisan 3-as IS0 osztaly)  (Opciondlisan 3-as IS0 osztaly)

CR750-D/CR750-Q + Q172DRCPU

:i"

TF T—r Tr :
| = = == ==
|E iI .

| .

4 4 4 4

3 6 12 20
550 550 850 1000
1P20 1P54 (IP65 opcid) IP54 (IP65 opcid) IP54 (IP65 opcid)

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

CR750-D/CR750-Q + Q172DRCPU

S MITSUBISHI ELECTRIC
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A robotok attekintése

A robotok attekintése

B Tipusok megnevezése

- A

| W .

~,

RV-7FLM-D1-S15

a2 | Biae e
- L ¥ | [
RH-1FHR5515-D1-S15 RH-6FH5520-Q1-S15

Fiiggoleges elrendezésii, tobbcsuklos tipus (RV)

RV-OFOC-101-s000

L S15:Standard, SH1500: belsé huzalozas, SE1500C1: tébbféle védétokozas.

1: CE specifikaciod
Kontroller tipusa: 1D: CR750-D, 1Q: CR750-Q

Tokozas spec.: Ures: Standard: C: Tisztaszobaba

Karhossz: Ures: Standard kar, L: Hosszu kar, LL: Extra hosszu kar

F: F sorozat

Max. teherbirds: (2: 2 kg, 4: 4 kg, 7: 7 kg, 13: 13 kg, 20: 20 kg)

RV: Figgdleges, tobbcsuklos tipus

Vizszintes, tobbcsuklds tipus (RH)

RO-OFHOOC-101-s000

L s15:Standard: SH1500: belsé huzalozas, SE15001: tobbféle védétokozas.
1: CE specifikacié

Kontroller tipusa: 1D: CR750-D, 1Q: CR750-Q

Tokozas spec.: Ures: Standard: C: Tisztaszobéaba

FH: F-sorozat, FHR: Mennyezetre szerelhet6 F-sorozat

Max. teherbiras (1: 1 kg, 3: 3 kg, 6: 6 kg, 12: 12 kg, 20: 20 kg)

RH: Vizszintes, tobbcsuklés tipus

S MITSUBISHI ELECTRIC

Stroke length: 12: 120 mm, 15: 150 mm, 20: 200 mm, 34: 340 mm, 35: 350 mm, 45: 450 mm
Karhossz: 35: 350 mm, 45: 450 mm, 55: 550 mm, 70: 700 mm, 85: 850 mm, 100: 1000 mm



Kiilonleges funkciok

H Rovidebb iitemidék

Pontosabb vezérlés Forgatényomaték Novelt

A kivalé teljesitményl Mitsubishi Electric szervomotoroknak forgatényomaték
és a Mitsubishi Electric ltal fejlesztett egyediilallo vezérlési
technolégianak hala ezek a robotok képesek a legnagyobb

sebességre kategoridjukban.

Uj generacios
motor

® A nagy sebességekkel parosulé nagy nyomatékok révid
gyorsulasi/fékezéi id6ket tesznek lehetévé Korabbi generéciés

® Rovidebb pozicionalasi idék a nagyobb kihozatal motor Nagyobb sebesség
érdekében

©® Tokéletesitett folyamatos tizem Fordulatszam [f/perc]

B Kényelmes szerszamozas

A megfogo-huzalozas és a jelkabelek

, " A kébelek és
elvezetése beliil témldk a robotkar
L v Beliilre szerelt
. . P belsejében &
® Beliil vezetett kabelek és tdmlék haladJnak L magnesszelepek
® A kornyezd berendezések nem akadhatnak a kédbelekbe a megfogd

® Kisebb a veszélye a kabelek kihtzasanak CeatlakozCbElEnEld

® Az RV robotok opcionalis kivitelekben is kaphatok, egészen
a megfogdig mend belsé huzalozassal és tomldkkel

(-SH1500])
A megfogdéhoz vagy

a manipulatorhoz

Rugalmassag az Ethernet kabel belsé
csatlakozéinak héla

Bels6 huzalozas képalkoto rendszer csatlakoztatasahoz Az Ethernet hatulrol

el6keszitve. csatlakoztathat6
® Megfogo: 8 bemenetek/8 kimenetek a torzsre

® Ethernet kdbel képalkoté rendszerhez

® Tovabbi vezetékek a képalkoto rendszerek vagy mas
szenzorok vezérléséhez

S MITSUBISHI ELECTRIC 7



Kiilonleges funkciok H

Kiilonleges funkciok

H A felszerelési tartomany maximalis kihasznalasa

Bovitett elfordulasi tartomany
® Nagyobb flexibilitas a robotrendszer tervezésekor

® A munkavégzési tartomény hatékonyabb kihasznélasa
annak teljes terjedelmében

® Arovidebb elmozdulasi utak lerovidithetik az titemidéket

A J1 tengely kibdvitett elfordulasi tartomanya jobb hozzaférést enged a robot hatoldalahoz.

A

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

B Méginkabb felhasznalobarat miikodés

Egyszeri automatikus iizem Teaching Box
hasznalataval

® A vezérlbegység kezel6fellletével megegyezé funkcidk

® Tetszés szerint konfiguralhaté monitorkijelzék a kilonallé
tesztlizemhez

® Vezérlés R32TB és R56TB Teaching Box késziilékekkel

Mentés/visszaallitas funkcié GOT panelen
(a GT14, GT15, GT16, GT 21, GT 23, GT 25, és GT 27
tamogatja)

A robot adatairdl a GOT képerny6 egységen keresztil

biztonsagi mentés készithetd egy CF/SD-kértyara, illetve

USB-taroléra, majd az adatok barmikor visszatolthetok.

A kozvetlen Ethernet-kapcsolatnak hala ehhez nincs szlikség

szamitogépre.

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

® Az adatok rendszeres id6kdzonkénti karbantartasi mun-
kalatok utan vagy varatlan hiba esetén elmentheték. Ez
jelentésen megkonnyiti a karbantartast

Vezérléskijelz6 (R56TB)

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

Biztonsagi
mentés

memodriakartya

S MITSUBISHI ELECTRIC



Kiilonleges funkciok

H Novelt pontossag

Gravitacios korrekcio

® Kompenzalja a robotkar gravitacids eré miatti eltéréseit. g
0

Korrekcioé

® Novelt palettazasi pontossag
® Novelt pozicionalasi pontossag

Gravitacios korrekcid

A szerszamhossz egyszeriibb beallitasa

A szerszamadatok szerszam-koordinatarendszerhez valo
beallitdsa a szerszam felszerelése utan, harom-nyolc "
egyforma betanitott pozicié hasznalataval torténhet meg. 2

i

® Megakadalyozza a szerszamtUrések miatti hibakat

\
® Fokozott pontossag \ &
Beallitas harom-nyolc
betanitott pozicid
alapjan

® |d6t takarit meg azzal, hogy sziikségtelenné teszi
a szerszam utanmérését Szerszamhossz

H Mivelethez alkalmazkod6 mozdulat

Merevség finomhangolas Behelyezési irdny vagy normalis elmozdulasi irdny

A funkcio csokkenti a robotkar szabalyozasi erejét, igy a kar

pontosabban alkalmazkodik a kilsé er6hatasokhoz. IR R

. R o . Szerszam-koordinatarendszer
® Ehhez nincs szlikség specialis megfogéra vagy

szenzorokra Megfogéd
® Alacsonyabb szerszamkoltségek
® Rovidebb allasidok

Befog6tokmany

S MITSUBISHI ELECTRIC 9



Kiilonleges funkciok H

Kiilonleges funkciok

W Utkozésfeliigyel funkcioé (csak a Q sorozat vezérldegységeinél)

A rendszer még azel6tt ledllitja a robotot, hogy litkozés

torténhetne. Ez az iQ Platform esetében alapfunkciéonak

szamito gyors pozicidellendrzés révén lehetséges.

® A robotok a legsziikebb helyen is egyttt tudnak mikodni
anélkil, hogy egymasnak ttkdznének

® Ezzel megtakarithaté az titkdzés utani helyredllitashoz
sziikséges drdga munkaidé

® Mar az RT Toolbox2 szimulaciéjaban is megjelenithetd

Mas robotokkal valé potencialis Utkozések elkertlése

B Osszehangolt vezérlés (csak a Q sorozat vezérldegységeinél)

Lehetévé teszi tobb robot 6sszehangolt vezérlését a robotok

kozotti CPU-kapcsolat révén.

® Egyszerlien kezelhetd az el6re definialt standard
funkciokkal

® | ehet6vé teszi nagy és nehéz munkadarabok mozgatasat
kisebb robotokkal

® A programozés az ismert moédon, standard utasitasokkal
torténik

A megfogdk egymashoz képesti relativ pozicidi a telepités teljes
idején valtozatlanok maradnak.

10 A MITSUBISHI ELECTRIC



Kiilonleges funkciok

M Csatlakozas periférias késziilékekhez

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

® A robot és a kamera egyszer( csatlakoztatasa Ethernet
hélézaton keresztiil

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

® Rovidebb litemidék
® Kisebb rendszerkoltségek

[

Széllitészalag nyomkoveté

Szallitasi, beallitasi, telepitési és mas feladatok hajthatok
végre a széllitészalag megallitasa nélkil, mikdzben a robot
a munkadarabot koveti. el ==

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

“Bg

Kédolo

Széllitészalag

Tobb (legfeljebb 2) széllitészalaggal hasznélhato.

Kiegészito tengely vezérlés

A rendszerkonfiguracional linearis tengelyek és korasztalok,
valamint a felhasznalé altal definiélt és a robottdl kiilonalld
gépek (pl. berakdallomas és pozicionald készulékek)

egyarant csatlakoztathatok.
® Avezérlbegység akar 8 segédtengelyt is képes vezérelni Gl
® Kiegé szit6 mozgasvezérlé egység nem sziikséges |
® Plug-and-play kompatibilitas az MR-J4-B, MR-J3-BS
MELSERVO er6sitokkel |
R
® Két tengely mozgathatd a robottal parhuzamosan
® Mivel standard parancsok hasznalhatok, nincs sziikség
specialis programozasi ismeretekre Akdr 2 tengelyig Akar 3 tengelyig Akdr 3 tengelyig Segédtengelyek
@ ‘ l @2 ‘ l @3 ‘ Szimultan vezérlés

S MITSUBISHI ELECTRIC 1



Kiilonleges funkciok H

Kiilonleges funkciok

B MELFA SafePlus jellemzék

+MELFA SafePlus” biztonsdgi technoldgia az F-sorozatu
robotvezérlékhoz

® Valamennyi funkcié megfelel az EN I1SO 10218-1 (Ipari
robotok), EN ISO 13849-1 (Gépek biztonsaga), EN62061/
IEC61508 (Funkcionalis biztonsag) és EN61800-5-2 (Hajtasok
biztonsagi funkcidja) biztonsagi szabvanyok eléirasainak.

Csokkentett sebesség szabalyozas
(Biztonsagos korlatozott sebesség)

Ez a funkcié szabélyozza biztonsagi bemend jelek révén a robot
250 mm/s értéknél kisebb sebességét. Két kiilonb6zé zéna

és sebességkorlat aktivalhaté. A gépkezelé interaktiv médon
dolgozhat, mikdzben a robot automatikus izemmédban, am
csokkentett biztonsagi sebességgel miikodik.

Korlatozott tartomany szabalyozas
(szabad sik korlatozasi funkcio)

A funkcio szabalyozza a robot mozgdastartomanyat és
gondoskodik arrél, hogy a robot ne Iépje tul beallitott,
biztonsagi bemend jellel aktivalt hatart. Ez a funkcid

a robotkar négy kitlintetett pontjat felligyeli. Ha barmelyik
pont elhagyja a kijeldlt sikot, a robot azonnal ledll.

Nyomatékfeliigyelet (Utk6zésérzékelés funkcio)

A megengedhetd nyomatéktartomanyt paraméter
hatarozza meg, és a becstlt nyomaték a robot mozgasa
alapjan kerl kiszamitasra. A rendszer felligyeli a tényleges
nyomatékot (visszacsatolds) és amennyiben az érték
meghaladja a megengedett nyomatéktartomanyt, a robot
azonnal ledll és STR hiba aktivéalodik. Ez a funkcié a robotok
és a berendezés kozotti itkozés észleléséhez szlikséges.

Biztonsagi bemenetek (két csatorna)

Biztonsagi bemenet funkcié a harom kiilénb6zé biztonsagi
lUzemmad aktivalasahoz. Ezen kivil egyszer( és biztonsdgos
csatlakozas alakithato ki a biztonsagi PLC-vel.

Biztonsagi nyomaték-kikapcsolas és
1. biztonsagi leallitas

Ez a funkcio hiba esetén kikapcsolja a motor tapellatasat és
ledllitja a robotot.

1. berendezés |

Nagy meg-
engedhetd
nyomaték-
tartomany

Tavoli I/0-egység és biztonsagi PLC

MELIFA SafePlus

A gépkezel6 és a berendezés biztonsaganak
szavatolasa még a robot kozvetlen kornyeze-
tében is

Ha kinyitjak
az egyik
ajtoét...

2

Ha kinyitjak
azegyik
ajtot...

4 N ék
2. berendezés YomAEK STRhiba
LAY
v .
4 AT \__. . Tényleges
\ o .
Kis meg- v ; Y nyomaték
engedheté i T A Becsiilt
nyomaték- , \~ % ,/ g nyomaték
tartomany \‘\; -
1
Megenged- v ¢
heté nyoma- ‘!
téktartomany

Biztonsagi
bemenet -
_ két csatorna

Robotvezérlé

A Mitsubishi Electric kindlatdban még ennél is tobb, biztonsagi funkcidval ellatott termék szerepel, egyebek mellett modularis és kompakt PLC-k,
inverterek és szervoerdsiték. Részletes informacidkat az Automation Book automatizalasi kézikényvben olvashat.

12
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Kiilonleges funkciok

M Kiilonleges funkciok GOT operator terminalokkal és az iQ Platform rendszerrel

K6z6s memadriabdvités

Hatékony felligyeleti és karbantartasi funkciok GOT
(kijelz6egység) hasznalataval ember-gép interfészként (HMI).
® A robot Teaching Box hianyaban a GOT-rdl is vezérelhetéx

® A robot aktualis pozicidadatai, hibatizenetek és mas
adatok kényelmesen megjelentheték a GOT egységen

® Csatlakozés egyetlen Ethernet kabellel, és kdzvetlen
hozzéaférés a vezérléshez

® Osszesen 8192 be- és kimenet adatcseréje valdsithato
meg az Ethernet csatlakozéson keresztil

Kozvetlen parancsvégrehajtas PLC-vel

A robotok kdzvetlendil a PLC muveleti programjaval
vezérelhetdk.

® A rendszer vezérlése egyetlen PLC-rél torténhet

® A rendszer specifikaciéi kdzvetlentl a PLC-r6l
médosithatok

® Hibadiagnosztika kozvetlen végrehajtasa

® A korabban betanitott pozicidk egyszerd felvétele a PLC
program segitségével

® Nincs sziikség robotprogramra!l

CREREN T

[ Jor/Hard Ooerat ion]

owattion | skt | aimmcus] Peve ] STOP

] ST0P

Kijelz6 menii az aktudlis

Léptetés/megfogd menii kijelzé
pozicidok szamara

Wit Mecu o [en dr] Lw Y NG [Robot Manual Menu]
Back | [Maintenance Forecast 1/2)
EOl AT )
B T )
EDI AT )
=[] [ |25 v 0]
=[] T -
(=] AT )
P [P0 A | STOP | | | b | afel] et ] sToP | [Main Yoo

Men az dram és a terhelési
tényezo kijelzéséhez

Muiveleti program

Uzem

Mendi a karbantartési id6kézok
felligyeletéhez

Menii a kézikényv/videdk
megjelenitéséhez

Utasitéas PLC + robot CPU
Célszam
Fix opcio
W
i3 "") Robot

Részletek

Mozgés csukléinterpolaciéval

Mozgas linedris interpolaciéval
Fix tdlvezérlés
Fix gyorsitasi/fékezési idd

A robot mozgésanak vezérlése

Fix sebesség
Szerszdmbedllitasok

Fix segédmozgds
Megfogd nyitdsa/zérsa

H Tobbféle kozegnek ellenallé robotok kifejezetten élelmiszeripari, gyogyszerészeti stb. célra

A Mitsubishi Electric két tovabbi valtozatot is kinal az

RH-FH és RV-F tipusu robotokbdl, kiilonbdz6 kdrnyezeti

behatésok elleni védelemmel. Az élelmiszeripari célu véltozat

rozsdamentes alkatrészekkel késziil, az NSF H1 engedélyezett

specialis kenézsirt tartalmaz, mig a vegyszerallé tipust

specidlis kiegészitd bevonattal latjuk el. A robotok igy

kivaloan alkalmasak élelmiszer- és gydgyszeripari hasznalatra,

ahol olyan agressziv kdzegekkel tisztitjak és sterilizaljak 6ket,

mint a H202, a ltigok, az alkohol és a melegviz.

® A kar fellilete vegyszerdll6 bevonattal van ellatva
(amely megfelel az FDA el6irasainak)

® A kritikus alkatrészek rozsdamentes acélbol készilnek,
megndvelve ezzel a gép korrozidallésagat

® NSF H1 kendzsir élelmiszeripari gépekhez

® Specialis hatlapu peremes csavarok hasznalata

® Fokozottan vegyszerallé anyagbdl késziilé
gumiharangok (RH-FH)

® |P65 védettség

® A standard RH-FH és RV-F tipusokkal megegyezé
teljesitmény

Tovabbi informacioért kérjiik, forduljon a Mitsubishi Electric képviseletéhez
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Miszaki adatok

B RV-2F(B)/RV-2FL(B) ipari robotok

Jellemz6k/funkciok

Szabadsdgfokok (tengelyek szama)
Beépitési pozicio

Felépités
Meghajtas
Helyzetfelismerés médja
Hasznos terhelés Nevlsges kg
Maximum
Fogdperem kinydldsa (a J5 tengely kozéppontjdhoz képest) mm
Torzs (J1)
Vall (02)
Munkatartomany Kanydk (13 fok
Alkar forgds (J4)
Csukldhajlitas (J5)
Csukld forgas (J6)
Torzs (J1)
Vall (J2)
. Konyok (13)
Maximum speed Alkarforgas (J4) fok/s
Csukléhajlitas (J5)
Csuklé forgas (J6)
Max. sebesség mm/s
Ciklusidd (25x300x25 mm 1 kg-os terheléssel) s
Ismétlési pontossag mm
Kornyezeti hémérséklet °C
Tomeg kg
Alkar forgas (J4)
Megengedhetd nyomaték Csukldhajlitds (J5) Nm
Csuklé forgds (J6)
Alkar forgas (J4)
Megengedhetd tehetetlenség Csukldhajlitas (J5) kgm?
Csuklé forgds (J6)
A szerszam elektromos vezetékei
A szerszam levegGtomldi
Tapleveg6-nyomds MPa
Megfogo csatlakozékarima
Védettség
Robotvezérlés
Rendelési informaciok Cikkszém

14

Az RV-2F(B)/RV-2FL(B) csukléskaru robotok

A kompakt és kdnnyud RV-2F(B)/RV-2FL(B) robotok tokéletesen
integralhatdk a kiilonb6z6 automatizaldsi rendszerekbe. Kiemel-
ked6 elmozduldsi képességével és nagy munkavégzési tartoma-
nydval ez a robot optimalis véalasztas sz(ik helyekre, pl. szerelési,
betoltési, palettazasi, valogatasi és ragasztasi feladatokhoz. Mar
az alapmodell is teljes értéki vezérl6egységgel vagy PLC-robotos
kivitelben kaphato az iQ Platform rendszerbe illesztéshez.

Kiilonleges tulajdonsagok:

® Kétféle karhossz: 504 mm és 649 mm

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

® Padldra, falra vagy mennyezetre szerelhetd

® [smétlési pontossag £0,02 mm

Specifikaciok

RV-2F-D1-516/
RV-2F-Q1-516

6
Padléra, falra vagy mennyezetre szerelhetd
Fiiggéleges tobbcsukids tipus

RV-2FB-D1-515/
RV-2FB-Q1-515

RV-2FL-D1-516/
RV-2FL-Q1-516

RV-2FLB-D1-515/
RV-2FLB-Q1-515

ACszervo (al1,J4ésJ6tengely  ACszervo ACszervo (al1,J4ésJ6tengely  ACszervo
nem fékezett) (valamennyi tengely fékezett) nem fékezett) (valamennyi tengely fékezett)
Abszol(t kédadé

2

3

504 649

480 (-240—+240) 480 (-240-+240)
240 (-120—+120) 237 (-117-+120)
160 (0—+160) 160 (0-+160)
400 (-200-+200) 400 (-200-+200)
240 (-120-+120) 240 (-120+120)
720 (-360-+360) 720 (-360-+360)
300 225

150 105

300 165

450 412

450 450

720 720

4955 4206

06 0,7

+0,02

0-40

19 2

4,17

417

2,45

0,18(0,27)

0,18(0,27)

0,04(0,7)

4 bemenet/4 kimenet

A szerszam levegGtomldi @4x4 (a talptol az alkarig)
0.5+10%

150 9409-1-31,5

1P30

(R750-D/CR750-Q +Q172DRCPU

286641/
286642

286655/
286656

255212/
255214

255211/
255213
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Méretek és mozgdstartomdny

H RV-2F(L)(B) robotkarok

Munkavégzési tartomany
a P pontra vonatkoztatva

504.6 504.6

70 270

Munkaveéygzési

504.6

799.6

82 Felllnézet
(135
E,, 67.5/67.5

757

(40)  4=09

528

|35)—§2_'
I
Nw
’_

© of
3
& ~ e -
| LAY ]
@
3 (160)
280
Oldalnézet Nézet x

Atmérék: mm

240-
%7‘9
Munkavégzési tartomany
a P pontra vonatkoztatva
:
T
649 649
70 335
271
L — S unkavégzési
N> 77 &
g &
° & LS
Feliilnézet
ol
&
4-69

679

82

493.7
1357 1

67.5167.5)

360

Oldalnézet Nézet x

Atmérék: mm
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Miszaki adatok

B RV-4FLM ipari robotok

o b MTsusisHI

Ol

RV-4FLM

Characteristics/Functions

Szabadsagfokok (tengelyek szama)
Beépitési pozicid

Felépités
Meghaijtas
Helyzetfelismerés mddja
Hasznos terhelés Maximum
Fogdperem kinydlasa (a J5 tengely kdzéppontjéhoz képest)
Torzs (J1)
Vall ()2)
) Konyok (J3)
Munkatartomany Alkar orgas (4
Csuklohajlitas (J5)
Csukld forgas (J6)
Torzs (J1)
Vall (J2)
o ) Kdnydk (13)
Maximalis sebesség Alkar forgas (4)
Csuklghajlitas (J5)
Csukl6 forgds (J6)
Max. sebesség
Ciklusidd (25x300x25 mm 1 kg-os terheléssel)
Ismétlési pontossag
Kornyezeti hémérséklet
Tomeg
Alkar forgas (J4)
Megengedhetd nyomaték Csukldhajlitds (J5)
Csukld forgds (J6)
Alkar forgas (J4)
Megengedhetd tehetetlenség Csukldhajlitds (J5)
Csukld forgds (J6)

A szerszam elektromos vezetékei
A szerszdm levegGtomlGi
Tapleveg6-nyomaés

Megfogd csatlakozékarima
Védettség

Robotvezérlés

Rendelési informaciok

16

kg
mm

fok/s

mm/s

mm
G
kg

Nm

kgm

MPa

Cikkszam

Az RV-4FLM csukloskaru robotok

Az RV-4F sorozat robotjait ugy fejlesztettiik ki, hogy kénnyen integ-
ralhaték legyenek a meglévé munkacelldkba vagy az innovativ és
kompakt alkalmazasokba. Az olyan kiviteli jellemzdk, mint az integ-
rélt be- és kimenetek, kdzvetlen egylttmlkodést tesznek lehetévé
szenzorokkal és beavatkozodkkal, és révidebb ciklusidéket, valamint
egyszer(bb rendszerfelépitést eredményeznek. Az Uj és innovativ
konstrukcid maximalis flexibilitast garantal azaltal, hogy a robot
mozgastere kibdviil, emellett gyorsabban és rugalmasabban képes
dolgozni.

Kiilonleges tulajdonsagok:

® Karcsu kialakitas

® Védettség IP67

® Beliil vezetett kdbelek és tomlék

® Hosszabb karbantartési id6k6zok

® 4 kg-os névleges és maximalis teherbiras

Specifikaciok

RV-4FLM-D1-515 RV-4FLM-Q1-515

6

Beépitési pozicid Padldra, falra vagy mennyezetre szerelhetd (a falra szerelhetdséget a J1 tengely korldtozza)

Felépités Fiiggdleges tobbesuklds tipus

ACszervo (valamennyi tengely fékezett)

Helyzetfelismerés mddja Abszoldt kodadé

4

649

480 (+£240)

240 (-120-+120)

164 (-0to +164)
(
(
(

400 (+200)

240 (-120-+120)

720 (+360)

420

336

250

540

623

720

9048

0,36

+0,02

0-40

M

6,66

6,66

3,96

0,20

0,20

0,10

8 bemenet/8 kimenet

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

150 9409-1-31.5

Védettséq IP67 (opciondlisan tisztatéri kivitelben is)
CR750-D (R750-Q + Q172DRCPU

255268 255272

S MITSUBISHI ELECTRIC



H RV-4FLM robotkarok

RV-4FL

Méretek és mozgdstartomany
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1SO 9409-1-31,5

Atmérék: mm




Miszaki adatok

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

i
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= MITSUBISH

RV-7FLM

Jellemz6k/funkciok

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

A 7 kg-os névleges maximalis teherbirdsui RV-7FM robot uj mércét
allit fel a sebesség, a flexibilitas, az integralhatdsag és az egysze-
rden elsajatithaté programozas terén. Az optimdlis munkatér meg-
vélasztasahoz a robotok 713 mm és 1503 mm k&zott haromféle
hatésugdrral kaphatdk. Az Ethernet, az USB, a széllitészalag-kove-
tés, a kamera csatlakoztatési lehet8ség, illetve a segédtengelyek
csatlakoztatasa mind része a MELFA-robotok standard szériafelsze-
reltségének.

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

® A J1 és J4 tengelyek elmozdulasi tartomanya drasztikusan
noévekedett a nagyobb munkavégzési rugalmassag érdekében

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

Specifikaciok

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

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

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

Szabadsdgfokok (tengelyek szama)
Beépitési pozicio

Felépités
Meghajtés
Helyzetfelismerés modja
Payload capacity Maximum kg
Fogdperem kinydldsa (a J5 tengely kozéppontjdhoz képest) mm
Torzs (J1)
Vall ()2)
Munkatartomany Kanyk (13 fok
Alkar forgds (J4)
Csukléhajlitas (J5)
Csukld forgas (J6)
Torzs (J1)
Vall )2)
o ’ Konyok (J3)
Maximélis sebesség Alkarforgas (J4) fok/s
Csukléhajlitas (J5)
Csukld forgas (J6)
Max. sebesség mm/s
Ciklusidd (25x300x25 mm 1 kg-os terheléssel) s
Ismétlési pontossag mm
Kornyezeti hémérséklet °C
Tomeg kg
Alkar forgds (J4)
Megengedhetd nyomaték Csuklohajlitas (J5) Nm
Csukld forgds (J6)
Alkar forgds (J4)
Megengedhetd tehetetlenség Csuklohajlitas (J5) kgm?
Csuklé forgds (J6)

A szerszam elektromos vezetékei
A szerszém levegdtomdi

Taplevegd-nyomds MPa
Megfogé csatlakozokarima

Védettség

Robotvezérlés

Rendelési informaciok Cikkszém

18

6

Padldra, falra vagy mennyezetre szerelhet (a falra szerelhetdséget a J1 tengely korlétozza)

Fiiggéleges tobbcsuklds tipus

ACszervo (valamennyi tengely fékezett)
Abszoliit kédadé

7

713

480 (+240)
240 (-115-+125)
156 (-0—+156)

400 (+200)

240 (-120-+120)
720 (£360)

360

401

450

337

450

720

11064

0,32

+0,02

0-40

65

16,2

16,2

6,86

0,45

0,45

0,10

8 bemenet/8 kimenet

908

240 (-110-+130)
162 (-0-+162)

288
321
360

10977
0,35

67

06x2 a robot csatlakoztatdsahoz (@4x8 az alkartdl a szerszimhoz)

0,54 (sziikség esetén tdinyomésként)
150 9409-1-31,5

IP67 (opciondlisan tisztatéri kivitelben is)

(R750-D/CR750-Q + Q172DRCPU

255275/
255279

(R750-D/CR750-Q + Q172DRCPU

255276/
255280

6 (szuperhosszd karos)

1503

380 (£190)

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

234
164
219
375

15300
0,63
+0,06

130

(R750-D/CR750-Q + Q172DRCPU

268460/
268462

S MITSUBISHI ELECTRIC



Méretek és mozgdstartomany

B RV-7FM/7FLM/7FLLM robotkarok
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Miszaki adatok

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

iy

I

RV-20FM

Jellemz6k/funkciok

Szabadsdgfokok (tengelyek szama)
Beépitési pozicid

Felépités
Meghajtés
Helyzetfelismerés modja
Hasznos terhelés Nev{eges kg
Maximum
Fogdperem kinytldsa (a J5 tengely kozéppontjahoz képest) mm
Torzs (J1)
Vall ()2)
., Konyok (J3)
Munkatartoméany Alkar forgis (14) fok
Csukldhajlitas (J5)
Csukld forgas (J6)
Torzs (J1)
Vall ()2)
Maximalis sebesség Konyok (B,) fok/s
Alkar forgds (J4)
Csukléhajlitas (J5)
Csukld forgds (J6)
Max. sebesség mm/s
Ciklusidd (25x300x25 mm 1 kg-os terheléssel) s
Ismétlési pontossag mm
Kornyezeti hdmérséklet °C
Tomeg kg
Alkar forgds (J4)
Megengedhetd nyomaték Csuklohajlitas (J5) Nm
Csukld forgds (J6)
Alkar forgds (J4)
Megengedhetd tehetetlenség Csuklohajlitas (J5) kgm?
Csukld forgds (J6)
A szerszam elektromos vezetékei
A szerszém levegGtomdi
Taplevegd-nyomés MPa
Megfogé csatlakozokarima
Védettség
Robotvezérlés
Rendelési informaciok Cikkszdm

20

Az RV-13FM/RV-13FLM/RV-20FM csukléskaru robotok

Az RV-13 és RV-20 nagy teljesitmény robotokat kifejezetten

arra terveztlk, hogy nehezebb terheket mozgassanak. Kompakt

és karcsu karjuk nagyobb mozgdstartomdnyt tesz lehetévé. Az

iQ Platform kompatibilis tipusok Uitkézésfelligyel6 funkcidval vannak
elldtva, amely megakadalyozza az egymas mellett dolgozé robotok
Osszelitkdzését.

Kiilonleges tulajdonsagok:

® A torzstdl az alkarig beliil vezetett kabelek és tomlék

@ Uj hajtémi(ivek a csendes és pontos pozicionalasért és mozgatasért
® 20 kg-os maximalis teherbiras (RV-20FM)

® Alapkivitelben IP67-es védelmi osztaly

Specifikaciok

RV-13FLM-D1-515
RV-13FLM-Q1-515

RV-20FM-D1-515
RV-20FM-Q1-515

RV-13FM-D1-515
RV-13FM-Q1-515

6

Padldra, falra vagy mennyezetre szerelhetd (a falra szerelhetdséget a J1 tengely korldtozza)
Fiiggéleges tbbesuklés tipus

ACszervo (valamennyi tengely fékezett)

Abszolut kédadé

12 15
13 20
1094 1388 1094
380(+190)

240 (-90—+150)

167,5 (-10-+157.5)

400 (+200)

240 (-120-+120)

720 (+360)

290 234 110
234 164 110
312 219 110
375 124
375 125
720 360
10450 9700 4200
0,53 0,68 0,70
+0,05

0-40

120 130 120
19,3 49,0
19,3 49,0
n

0,47 1,40
0,47 1,40
0,14

8 bemenet/8 kimenet

Elsddleges: @6x2, méasodlagos: #6x8

0,54 (sziikség esetén tdinyomdsként)

150 9409-1-40

IP67 (opcionalisan tisztatéri kivitelben is)

(R750-D/CR750-Q + Q172DRCPU

268488/ 268490/ 268504/
268492 268494 268506

S MITSUBISHI ELECTRIC



Méretek és mozgdstartomany

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

| RV-13FM/20FM/13FLM | P pont munkavégzési
tartoménya
T ~190° (negativ oldal)
97 A
[}
247 P pont 4 _
300 X N 0
©
A P popt
? \ X
. N [~
160 B ,g? e [[ |
N x TR
e
1 -
; = C -
‘ ' | S
= /
o
& B
b <
& P pont munkavégzési .
- tartomanya +190
684 280 834 (pozitiv oldal)
130 g 220
ED 155
2—=¢8H7
ol
o
@ | (@)
e (@]
N M
¥
Atmérék: mm
Valtoztathaté méretek
Robotsorozat A B C D E F G ] J K
RV-13FM/20FM 550 R964 R280 410 R554 1004 1191 1414 R410 R1094
RV-13FLM 690 R1258 R328 565 R693 1143 1416 1708 R458 R1388

Atmérék: mm
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Miszaki adatok

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

Jellemz6k/funkciok

=

.

+ -.H.“ y

RP-5ADH

Specifikaciok

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

Az RP-1ADH, RP-3ADH és RP-5ADH robotok kialakitasuknal fogva
olyan alkalmazasokhoz hasznéalhatok, melyek szlk helyen gyors és
pontos alkatrész-elhelyezést igényelnek. A robotok paratlan mecha-
nikai kialakitasanak kdszonhetéen jelentésen javul a termelékeny-
ség és a mikroalkalmazasok minésége.

Kiilonleges tulajdonsagok:

® [smétlési pontossag +0,005 mm (RP-1ADH)
® Helyigény: csupan 200x160 mm (RP-1ADH)
® Ciklusidé/,pick&place” <0,5 s

® Egyedilallé koncepcid

Szabadségfokok (tengelyek szama)

Beépitési pozicio
Meghajtés
Helyzetfelismerés modja
Fék

Hasznos terhelés

Munkatartomdny

Maximélis sebesség

Ciklusidd (25x100x25 mm)
Megengedhetd tehetetlenség

Ismétlési pontossag

Kornyezeti hdmérséklet

Tomeg

A szerszam elektromos vezetékei
Tapleveg6-nyomés
Robotvezérlés

Rendelési informaciok

22

Névleges

Maximum
Szélesség x mélység
Fiiggdleges

Forgés

Nnmn

B3

J4

Csuklo

X, Yirdny

Zirdny

A csukléforgds irdnya

RP-1ADH
4
Padléra szerelt
ACszervo
Abszolit kédadé
Valamennyi tengely
0,5
1,0
mm  150x105 (DIN-A6)
mm 30
fok +200
fok/s 480
mm/s 800
fok/s 3000
s 028
kgm® 3,10x10-4
mm 0,005
mm 0,01
fok +0,02
°C 0-40
kg 12
8 bemenet/8 kimenet
MPa 0,5+10%
CR1DA

kg

Cikkszam 252843

RP-3ADH RP-5ADH

1,0 2,0

30 50
210x148 (DIN-A5) 297x210 (DIN-A4)
50

432

960

1330 1230

033 038
1,60x10-3 3,20x10-3
+0,008 +0,01
+0,03

24 25
252844 252885
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Méretek és mozgdstartomany

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

RP-1ADH

2339
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RP-3ADH RP-5ADH Valtoztathato méretek
Robotsorozat C D E
RP-3ADH 140 200 86
RP-5ADH 200 260 116

Atmérék: mm
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Miszaki adatok

B RH-1FHR ipari robotok
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Jellemz6k/funkciok

Mennyezetre szerelheté SCARA robot

Kilonlegesen kompakt kivitelének és az alkalmazas folé szerelhetd
kialakitasanak koszonhetéen az RH-1FHR robot nem foglal értékes
helyet a munkatérbdl a telepités helyének kdzelében, igy a mun-
kacella méretei még kisebbre valaszthatdk.

Az RH-1FHR5515 robotot kifejezetten kis méretd, legfeljebb

1 kg-os darabok mozgatésara terveztiik. A késziilék akar 150 pick/
min mdveletre is képes szallitdszalag-kovetéssel, beleértve a meg-
fogd nyitdséat/csukésat is.

Kiilonleges tulajdonsagok:

® Nagy sebességl 4 tengelyes robotok a leheté leggyorsabb Pick
and Place mveletekhez (a ciklusidé minddssze 0,28 s)

® A késziilék akar 150 pick/min muveletre is képes széllitdszalag-
kovetéssel, beleértve a megfogé nyitasat/csukasat is

® Helytakarékos és flexibilis telepithetéség

® Opciondlis integralt vakuumszelep és gumiharang a legszi-
gorubb gyogyszerészeti és élelmiszeripari kovetelmények
teljesitéséhez

Specifikaciok

Szabadségfokok (tengelyek szama)
Beépitési pozicio

Felépités
Meghajtés
Helyzetfelismerés médja
Fék
Névl
Hasznos terhelés » e —
Maximum
Max. kinydlas
n
12
Munkatartomé
unkatartomény )
J4 (0 tengely)
n
12
Maximlis sebessé
aximalis sebesség B
J4 (0 tengely)

Max. sebesség
Ciklusidd (25x300x25 mm 1 kg-os terheléssel)

X . Névleges
Megengedhetd tehetetlenség Maximum
X, Yirdny
Ismétlési pontossag 13(2)
J4 (0 tengely)

Kornyezeti hdmérséklet

Tomeg

A szerszam elektromos vezetékei
A szerszém levegGtomdi
Tapleveg6-nyomés

Védettség

Robotvezérlés

Rendelési informaciok

24

kg

mm
fok
fok

mm
fok

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

kgm?

mm
mm
fok
°C
kg

MPa

Cikkszam

RH-1FHR5515-D1-560 RH-1FHR5515-Q1-560
4 4
Elhelyezés padion, mennyezeten, falon

Vizszintes csuklds kar (SCARA)

ACszervo

Abszolut kédadé

11,12, J4 tengelyek: nem fékezettek, J3 tengely: fékezett
1

3

550

+177

+145

150

+360

3375

720

765

3000

6267

0,28

0,005

0,005

+0,012

+0,01

+0,004

0-40

49

8 bemenet/8 kimenet, 8 jelkabel

Elsédleges: @6x2 (masodlagos: @4x8 opcid)

5410 % a pneumatika szdmdra a megfogdnal

IP20 (IP65 / 1O 5-0s osztaly kiegészitd gumiharanggal)

(R750-D (R750-Q + Q172DRCPU

277708 277709
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Méretek és mozgdstartomany

H RH-1FHR robotkarok

| RHIFHR |

Szogkorlatozas
(J1>-155%)

Szégkorlatozas

Sz6gkorlatozas
(J1>-155°)
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Szégkorlatozas
Szogkorlatozas (J1>-155°%)
(J1>-155°)

Atmérék: mm
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Miszaki adatok

B RH-3FHR ipari robotok

Az RH-3FHR SCARA robotok

Kilonleges szerkezetének és az alkalmazas folé torténd elhelyezést
lehet&vé tévé kialakitasanak kdszonhetéen az RH-3FHR robot

nem foglal értékes munkateriletet a szerelési hely mellett, ezért

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

Kiilonleges tulajdonsagok:

® Minimalis helyigény a mennyezetre fliggesztett elhelyezésnek
kdszonhetden

® Mindossze 24 kg-os tdmeg
s et ® Csupdn 0,32 s-os ciklusidé
} ® Nagyfoku stabilitds a kompakt kivitelnek hala

® Beliil vezetett kabelek és tomlék
RH-3FHR

Specifikaciok

Jellemz6k/funkciok
RH-3FHR3515-D1-515

RH-3FHR3515-Q1-515

Szabadsdgfokok (tengelyek szdma) 4 4
Beépitési pozicio Felsd elhelyezés
Felépités Mennyezetre fiiggesztett elhelyezés
Meghajtas ACszervo
Helyzetfelismerés médja Abszolut kédadd
Fék 11,12, J4 tengelyek: nem fékezettek, J3 tengely: fékezett
Hasznos terhelés Nevlleges kg !
Maximum 3
Max. kinydlas Kar 1+ kar2 mm 350
n fok 450 (+225)
5 2 fok 450 (£225)
Munkatartomany B —
J4 (0 tengely) fok 1440 (£720)
n fok/s 672
Maximalis sebesség 2 i 708
13(2) mm/s 1500
J4 (0 tengely) fok/s 3146
Max. sebesség mm/s 6267 (J1,J2)
Ciklusidd (25x300x25 mm 1 kg-os terheléssel) s 032
. ) Névleges 0,005
Megengedhetd tehetetlenség Maxin%um kgm? 005
X, Yirdny mm 0,01
Ismétlési pontossag 3@ mm 0,01
J4 (0 tengely) fok =+0,01
Kornyezeti hémérséklet °C 0-40
Tomeg kg 24

A szerszdm elektromos vezetékei
A szerszm levegGtomldi

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

Tapleveg6-nyomds MPa 510 9% a pneumatika szdmdra a megfoganal

Védettség IP20 (opciondlisan IP65-0s és tisztatéri kivitelben is kaphatd)

Robotvezérlés (R750-D (R750-Q + Q172DRCPU
Rendelési informaciok Cikkszdm 275483 275484

26
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Méretek és mozgdstartomany

H RH-3FHR robotkarok

141
t0) (180) 175 175 53
¥ 4 J4 tengely
Robot Telepitési| g - mozgastartomanya
0 lo nullpoptja feltlet ) % db M8-as furat
- o g Py afelemeléshez
3 /
1 T - = 4 db @9-es szereléfurat
: L]
|!
(=]
|
5 o [
o 3 |
135 3 [ 247
Y s
" 2db M12-es furataz
© “
o < emelSszemeknek
g % J2 o
M
L
(=]
'IE || ;
I Ty ” ” Munkatartomany
17207

J3

Munkatartomany
:0-150mm

150s t

12 tengely mozgéstartomanya

J1 tengely mozgastartomanya

Atmérék: mm
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Miszaki adatok

B RH-FH ipari robotok

RH-12FH

Jellemz6k/funkcidk

i'&

RH-6FH

Az RH-FH SCARA robotok
Révid Gtemidejiiknek koszonhetéen a SCARA robotok kulono-
sen alkalmasak valogatasi, palettazasi és szerelési feladatokra.
A Mitsubishi Electric Uj fejlesztésti motorjainak, a karok nagy

merevségének és az egyedilallé vezérlési technoldgidnak kdszon-
hetéen az RH-F sorozat robotjai kategdridjukban egyediilallo
sebességre képesek.

A rovid, 12"-os teszt esetén minddssze 0,29 masodperces titemidd
jelentésen noveli a termelékenységet és fokozza a miikddés folya-
matossagat.

Kiilonleges tulajdonsagok:

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

® Védelem és biztonsag a végig a berendezés belsejében futé és
az orsévégen atvezetett kdbelezéssel

® Az RH-6/12/20FH az ipari berendezéseknél mar bizonyitott
IP54-es (opciondlisan IP65-0s) kivitelben késziil

® Elelmiszeripari hasznalatra engedélyezett és optimalizalt
H1 kendzsir

Specifikaciok

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

RH-12FH8535N-D1-515

RH-20FH10035N-D1-515

Szabadsdgfokok (tengelyek szama)

Beépitési pozicio
Felépités

Meghajtés
Helyzetfelismerés modja
Fék

Hasznos terhelés

Max. kinydlas

Munkatartomény

Maximélis sebesség

Max. sebesség

Ciklusidd (25x300x25 mm 1 kg-os terheléssel)

Megengedhetd tehetetlenség

Ismétlési pontossag

Kornyezeti hdmérséklet

Tomeg

A szerszam elektromos vezetékei
A szerszam levegGtomlGi
Tapleveg6-nyomés

Védettség

Robotvezérlés

Rendelési informaciok

28

Névleges
Maximum
Kar 1+ kar2
n

12

13(2)

J4 (0 tengely)
n

12

B3(2)

J4(0 tengely)

Névleges
Maximum

X, Yirdny
3(2)

J4(0 tengely)

kg

mm
fok
fok

mm
fok
fok/s
fok/s

mm/s

fok/s

mm/s

kgm?

mm
mm
fok
°C
kg

MPa

Cikkszam

RH-3FH5515-Q1-515 RH-6FH5520-Q1-515
4 4

Padléra szerelt

Mennyezetre fiiggesztett elhelyezés

RH-12FH8535N-Q1-515

RH-20FH10035N-Q1-515

ACszervo

Abszoltit kddadd

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

1 3 3 5

3 6 12 20
550 550 850 1000
340 (£170)

290 (+£145) 306 (£153)

150 200 350 350
720 (+£360)

400 400 280 280
720 670 450 450
1100 2400 2800 2400
3000 2500 2400 1700
8300 8300 11350 13283
0,51 0,29 0,30 0,36
0,005 0,01 0,025 0,065
0,06 0,12 03 1,05
+0,012 +0,012 +0,015 +0,015
+0,010

+0,004 +0,005

0-40

32 37 69 77

8 bemenet/8 kimenet (0sszesen 20 ér)

Elsédleges: @6x2, mésodlagos: @4x8

5410 % a pneumatika szdmara a megfogonal

1P20

IP54 (opciondlisan IP65-0s kivitelben, kiegészitd gumiharmonikdval és tisztatéri kivitelben is kaphat6)
(R750-D/CR750-Q + Q172DRCPU

250377/ 250383/ 254377/ 254388/
250380 250389 254383 254392
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Méretek és mozgdstartomany

Bl RH-FH robotkarok

RH-3FH

Q N I b [ =3
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Atmérék: mm
Valtoztathaté méretek
Robotsorozat A B C D E F G H )
RH-3FH5515 125 R350 R142 210 R253 220 R174 342 150
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Valtoztathato méretek Atmérék: mm

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

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

RH-12FH/20FH

ﬂI i 170°
i
I
i
= I
2 |
2 I
80 )
oc:’ i I —| 8 ¢
ad [ 1 b : W
| - : >
| i 45— <))

80
(9}

q
140

I ! <
1 N 75 °
! S g
! | | | I 120 |
i . € I A2 A1
200
240
RH-12FH RH-20FH
2-¢6 Pozicional6 furatok
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Valtoztathaté méretek
Robotsorozat A A2 B C D E F G H
RH-12FH/20FH85C] 525 325 R850 R278 153° — 1080/1180 350/340 —
RH-20FH100C] 525 475 R1000 R238 153° 240 1080/1180 350/340 R295
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A rendszer attekintése

M F-D sorozat rendszerkonfiguracio

<Opcidk a robotkar

szamara>
/lllllllllllllw Szallitasi terjedelem Jelado
N\
Spiraltomlé ,5 f
fogohe
amegiogehoz GOT Képalkotd rendszer
&%ﬁ@— <A standard konfigurécié komponensei> <Kiegészitok a vezérlbegység szamara>

Csatlakozokabel a megfogd
bemené jelei szémara & — .
— ) Kodol6 L
LE‘m_ interfész NC-vezérlés
v
Csatlakozokabel a megfogd

kimend jelei szaméra - Ethernet Tévoli parhuzamos ~ Csatlakozokabel
) be-/kimeneti port  kls6 be-/kimene-
| At tekhez
R . Vezérl6tipus
- . o
Méagnesszelep '. S
! 2 Teljesitmény- és
Készlet a kébelek és tomlsk | % . v{gzérlékézel apkozo o
belsé elvezetéséhez - ggzémégyay Bels6 paryhu.zamos
port be- és kimene-  Csatlakozékabel
Doboz a kabelek és tomlék tekhez kiilsé be-/ kimene-
Kills6 elvezetéséhez Robotkar Ut tekhez Programozhaté

kommunikacio . P
logikai vezérlé

Teaching box

(opcid) CC-Link interfész

<Kiegészit6 szoftver>

Halozati alapkartya

= (EtherNet/IP)
. . USB kébel
Servo
MELFA Works RT Toolbox2 SeChET (MR-J3-BS/MR-J4-B)
M F-Q sorozat rendszerkonfiguracio (iQ Platform)
<Opcidk a robotkar
szaméra>
/M szlitasi terjedelem (D
Ethernet
Spiraltomlo : 2

a megfogohoz Képalkoto rendszer

&Z — <Alapfelszereltség>

Csatlakozokabel a megfogo

Kédol6 interfész

bemend jelei szamara - [ALCETCECTECRETECEELEEEEOREPEERS o P—
. o ] Robot CPU Q
- =
Csatlakozokabel a megfogo E
kimené jelei szamara 2 5 Robotkébel a processzor
=~ ) E bu egységre csatlakoz- iQ Platform kompatibilis NCvezérlés
. o H tatdsshoz vezérlés
- H
+ Drive Unit
Magnesszelep 3 E
H
T" H
Készlet a kabelek és tomlok | = ., , g
belsd elvezetéséhez v . Teljesitmény-és &
vezérlokabel i Szervo
Doboz a kabelek és tomlék g
kiilsé elvezetéséhez
<\
“ )
=
GOT
Teaghmg pendant Jeladdé
(option)
<Kiegészit6 szoftver>
USB kébel SSCNETII
L Funkcio
USB kommunikacio segédtengelyek
vezérléséhez Szervo

(MR-J3-BS/MR-J4-B)
MELFA Works RT Toolbox2
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Robotvezérlés

B Specifikaciok a vezérldegységek

Vezérl6tipus CR750-D

Hajtasegység CR750-Q

Jellemz6k/funkciok

A széllitasi terjedelem része (robottipustl figgden)

Robot CPU
Poziciondlasi médok

A vezérelhetd tengelyek szama

Programozési nyelv
Pozicié-meghatarozds

Memoria kapacitas

External inputs/outputs

Kornyezeti hdmérséklet
Pératartalom

Fesziiltségellatds

Betanitdsi pontok szdma
Programlépések szdma
Programok szdma
Altalénos céld i/o-k

Specidlis céli i/o-k
Megfogd nyitds/zdrds

Vészledllit i/o-k

Ajtozdrés-érintkez6 bemenet
Jovahagyd kapcsold bemenet

Uzemméd-kimenet
Hibakimenet

Kimenet tengelyek
szinkronizdlasahoz

Ethernet
USB

Tapfesziiltség

Teljesitményfelvétel

Méretek (SzxMaxMé) gumi labakkal egyiitt

Tomeg
Felépités (Védettség)
Foldelés

32

°C
9% relativ pratartalom

<

kVA
mm

kg

]

Robot vezérlék

Mindegyik robotrendszerhez tartozik egy

teljesitményelektronika.

kiviil vékony és kompakt kivitel jellemzi.
Valamennyi vezérlés ugyanazon a nyelven
programozhat6 és egyazon opcidkat hasz-

lakozik. A vezérl6kben lévé kartyahelyekre
bévitékartyakat helyezve a késziilékek

A vezérlések ilyen médon egyebek mellett

I6egységeihez csatlakoztathatok.

(R750-D (R750-Q
RV-2F/2FL/AF/AFL/7F/TFL/TFLL/13F/13FL/20F
RH-1FHR/3FHR/3FH/6FH/12FH/20FH

— Q172DRCPU

PTP és CP pozicionalds

6 robottengely + 2 interpoldcids tengely + 6 fiiggetlen tengely
MELFA-BASICIV/V

Betanitds, kézi adatbevitel (MDI)

39000 13000
78000 26000
512 256

Akdr 256 opciondlis

Felhasznald dltal definialt kimenetai

8 bemenet/8 kimenet

1 (dupla dramkdrds bemenet)
1 (dupla dramkdrds bemenet)
1 (dupla dramkdrds bemenet)
1 (dupla dramkdrds bemenet)
1 (dupla dramkdrds bemenet)

1 (dupla dramkdrds bemenet)

1 (10BASE-T/ 100BASE-TX)

1(2,0-ds verzid, csak késziilék csatlakoztatasahoz,
Mini-B-csatlakozd)

kompakt, bévithetd vezérléegység, amely-
nek része a robot vezérlését végzé CPU és

A Mitsubishi Electric vezérl6egységeit rend-

ndlja, fliggetlenil attdl, melyik robotra csat-

specialis alkalmazasi funkciokkal lathatdk el.

kiilonb6z6 kommunikacios halézatok vezér-

P pont 8192 a PLC CPU-val megosztva
A tobbprocesszoros kialakitas kozos be-/

1 (a programozhatd logikai vezérl6 CPU-janak
USB-csatlakozdja haszndlhatd)

Minden vezérl6késziilék alapkivitelben
rendelkezik olyan funkciokkal, mint az
Ethernet- és USB-csatlakozas, kiegészité
tengelyek SSCNETIII-on keresztiili vezér-
Iése, tovabba interfész a széllitdszalag
nyomon kdvetéséhez.

A CR750 vezérlésben ezen kivil 1/0-kértya
taladlhaté pneumatikus vagy elektromos
megfogd csatlakoztatasahoz.

CR1DA
RP-1ADH/3ADH/5ADH

13000
26000
256

P pont 256

Felhasznald dltal definia

8 bemenet/0 kimenet

1(2,0-ds verzid, csak késziilék csatlakoztatasahoz,
Mini-B-csatlakozd)

0-40 0-40 (Hajtasegység)/ 055 (Robot CPU) 0-40

45-85

RV-2F/2FL/4F, RH-1FHR, RH-3FH/6FH: 1 fazis 180-253 V AC
RV-7F, RH-12FH/20FH: 3 fazis 180253 V AC vagy 1 fézis 207-253 V AC

RP-1/3/5ADH, RH-3SDHR: 1 fézis 180253 V AC

RV-2F/2FL/, RH-3FH: 0.5; RV-4F, RH-6FH: 1.0; RH-1FHR, RH-12FH/20FH: 1.5; RV-7F: 2.0; RV-13F/20F:3,0 1,0

430x174x425 430x174x425
16 16

270x290x200
9

Felépités (Védettség) Padlon torténd elhelyezés (fiiggdleges és vizszintes felszerelés lehetséges) (IP20) + opciondlis IP54 védddoboz kaphaté

100 vagy kisebb (D osztalyd foldelés)
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Robotvezérlés

H A vezérlo mérete

| cr7s0-D/CR750-Q |
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Tartozékok H

Teaching box és megfogd készletek

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

Miikodtetés és programozas

Az R56TB Teaching Box multifunkciondlis
vezérl6- és kezel6terminalok az F, SD/SQ
és ADH sorozat valamennyi robotjdhoz
hasznalhatdk. Az egyszerd, szinte magatol
értet6dé menirendszerrel a robotok moz-
gasanak vezérlése valamint a nagy szamu
diagnosztikai és felligyeleti funkcié hasz-
nalata kezdé és a tapasztalt felhasznalok
szdmdra egyarant gyerekjaték. A biztonsagi
szempontbdl kritikus funkciok (pl. a robot-
mozgdsok) kiilén gombok segitségével
kozvetleniil vezérelheték.

HE i m=

Fap—

Az atlathato felépitésti meni gyors és

Specifikaciok R56TB

Kompatibilitds
Funkciok

Programozas és feliigyelet

Szoftver

egyszerUl hozzaférést biztosit valamennyi
programozasi és felligyeleti funkciéhoz,
illetve azok bedllitasaihoz.

A robot mozgasanak vezérlése mellett

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

a halézatrol vezérelt be- és kimeneteket is.

A robot teljes biztonsagi mentése az
R56TB-n keresztiil egy USB-kulcsrél egysze-
rlen betdlthets, illetve oda elmenthetd.

R32TB

Az F, SD/SQ és az ADH sorozat valamennyi Mitsubishi Electric robotja
A robotminden funkcidjanak kezelése, programozasa és feliigyelete

Informéciok kiolvasdsa tizemkdzben is, programok
szervesztése virtualis billenty(izettel, maximum
14 sor programkdd megjelenitése, I/0-feliigyelet
256 bemenetig és 256 kimenetig, karbantartasi
kijelz6 a szerviz-intervallumok feltiintetésével, az
utolsé 128 riasztds részleteinek megjelenitése

Meniivezérelt integralt operdcids rendszer

Informéciok kiolvasdsa tizemkdzben is, program-
szerkesztés T9 szabvanyu bevitellel, |/0-feliigyelet,
tizemzavarok kijelzése, dtvéltds jobb- és balkezes
kezelés kozott, 36 gomb a miikodés vezérléséhez

Menii-navigécio (nyelv) Német, Angol, Francia, Olasz Angol, Japan
. . TET Lok . Monokrém LCD kijelz6 8 sorral, soronként
I Kielzs Tipus/méretek 6,5" TFT kijelz6 (640x480 képpont) 24 karakterrel
Technoldgia Frintéképerny6 hattérvilagitassal LCD kijelz6 hattérvilagitassal
Interfészek USB és Ethernet port a robotvezérlg csatlakoztatdséhoz ~ RS422 port a robotvezérlg csatlakoztatdsahoz
Csatlakozds Kozvetlen csatlakozas a robotvezérl6hoz, 7m-es kabelhossz
Védettségi fokozat 1P65 1P65
Tomeg kg 1,25 09
Rendelésiinformaciok Cikkszam 218854 214968
Tartozékok fali rogzités Cikkszdm 204294 274317

R56TB Fali rogzités

34
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B Eréérzékelo

Eroérzékelo készlet

Er6érzékeldjiiknek kdszonhetéen RV-F és
RH-F robotjaink pontosan szabélyozhatdk
az el6re bedllitott reakciderd és finomsag
eléréséhez akkor, amikor a robot a kérnyezé
targyakhoz ér.

Jellemz6k

® Funkcio6 robotok vezérlésére bizonyos
nagysagu er6 alkalmazasa mellett

® Funkcio a robotra szerelt kiegésziték
merevségének szabdlyozdsahoz

® Funkcio a szabalyozasi karakterisztika meg-
valtoztatasara a robot miikodése kdzben

® Megszakitasok végezhetdk (MO aktivalas)
aktivalasi feltételek mellett, a poziciora és
az erdre vonatkozo informacidok kombi-

MELFA SafePlus, Erdérzékeld

® Funkcid az er6érzékeld és a robot pozicio-
janak meghatérozasara érintkezés esetén
® Funkcio az er6érzékeld adatainak

megjelenitéséhez és a maximumértékek
betartasahoz

® Funkcio az er6érzékeld informacidinak
poziciészinkronizalt begyjtéséhez

® Informacio napléadatok formajaban,
grafikus megjelenitéssel

® Lehetdség start/stop utasitasok robot-
programokban megadott naplézasara

® A létrehozott naplofajlok atvitele az FTP
szerverre

nalasaval
Specifikaciok Erdérzékeld készlet 4F-FS001-W200
Robotkarok RV-F és RH-F
Kontroller (R750-D/Q
Programozés RT Toolbox2 Version 2.20W vagy tjabb

Er6érzékeld, er6érzékeld interfész egyséq, csatlakozdadapter a szenzorhoz, adapterkabel belsg vezetékezéshez,

Akészlet tartalma:
hosszu SSCNET [l kébel

Rendelési informaciok Cikkszam 256964

B MELFA SafePlus

»MELFA SafePlus” biztonsagi techno-
l6gia az F-sorozatu robotvezérl6khoz

A csokkentett biztonsagi sebesség szabdlyo-
zasa, a biztonsagi korlatozott szabalyozasi
tartomany és a biztonsagi nyomatékfel-
Ugyelet azok a fébb funkcidk, amelyek biz-
tonsagi bemenetek révén aktivalhatok, és
amelyekkel az F sorozatu robotok kénnye-
dén integralhatok biztonsagi rendszerekbe.

]
-

24V DCvillamos tapegység 1 m hosszt kabellel, 5 m hossz soros kébel az egyséq és a szenzor kozé, 10 m

Robotkarok RV-F és RH-F
Kontroller (R750-D/Q
Programozés RT Toolbox2 Version 3.30G vagy Gjabb

Rendelési informaciok Cikkszam 283546
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Tartozékok n

Huzalozas

H Belso és kiils6 huzalozas

Kéabel kilépése
a robotkarbol

36

Készlet a kabelek és toml6k belsé elvezetéséhez

A készlet megfogd-szenzorkabeleket és A készlet része egy derékszogu tartd
tomldket tartalmaz, amelyeket a 2-es a 2-es karon torténé rogzitéshez.
kartol az orsén &t egészen az orsé végéig A mégnesszelepkészlet opcionalis
lehet vezetni. magnesszeleppel egyitt hasznéalhato.
Specifikaciok 1F-HS3045-01 1F-HS4085-01 1F-HS6045-01
Robotkarok RH-TFHR/RH-3FH RH-6FH RH-12FH/20FH
Orsd lokete mm — 200 350
Hasznos hossz az orsévégtsl mm 300 300 400
4 levegdtomld (@3), 4levegGtomld (04), 4 levegdtomld (@6),
Szallitasi terjedelem 8 szenzorkabel (0,2 mm?) 8 szenzorkabel (0,2 mm?) 8 szenzorkabel (0,2 mm?)
2 tépkabel (0,3 mm?) 2 tapkabel (0,3 mm?) 2 tapkabel (0,3 mm?)
AMinqllTjét’vége snglad. b |
szdllitasi terjedelemben nyolc Ao e o T
Megjegyzések g:’;klggt%s.atlakozé (#3-04) mﬂ?ﬁgger;zbaobtigr feldli mculldételtl\clggaﬁrﬁgﬁg.r feldli
HCT és HC2 a robotkar feldli végen, a masik vég szabad. végen, a masik vég szabad.
végen, a mdsik vég szabad.
Tomeg kg 04
Rendelési informaciok Cikkszam 250468 250469 254396

Doboz a kabelek és tomlok kiils6 elvezetéséhez

Ezzel az opciéval a megfogd vezérl6- és terjedelem részét képezik. Az opciondlis
szenzorkabelei és a pneumatikus témlék elem froccsend viznek ellenallé és tisztatéri
a robot tokozéasan kiviil vezetheték a 2-es kiviteleknél is hasznélhato. A készlet része
kar hatuljatol az orsé végéhez. A kiilsé egy derékszogl tarto a 2-es karon torténd
toml6k csatlakoztatdsdhoz szilkséges kotd-  rogzitéshez. A készlet egy opcionalis mag-
elemek, valamint a kabelek és tomlék rog- nesszelep-készlettel hasznalhaté.

zitésére vald derékszogu tarto a szallitasi

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

8 pneumatikus tomld (a magnesszelepre torténd csatlakoztatashoz)

Szallfasi terjedelem Szereldcsavarok (lapos alatétekkel)

Tomeg kg 05

Rendelésiinformaciok Cikkszim 251104 254398

Készlet a kabelek kiils6 elvezetéséhez az alkarnal/torzsnél
Ezekkel az opcidkkal a megfogd szenzorés Hasznalja a tdblazatban javasolt kombina-

kommunikacids kabelei vezethetdk ki az Ciét, ha az alkarnal és a torzsnél ugyan-
alkar aljan és a torzs oldalan. olyan kébelt kivan kivezetni.

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

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

Tipus Készlet a kabelek kiilsd elvezetéséhez az alkarnal Készlet a kabelek kiilsd elvezetéséhez a torzsnél

Megfogé szenzorkabele 8 —

Aképalkotd rendszer kamerakabele 1 1

Kiegészit kabel 4 4

Javasolt kombindci o [ J

Rendelésiinformaciok Cikkszam 257936 257935
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H Szolenoid szelepkészletek

Szelepkészletek

Szolenoid megfogo-vezérlo szelepkészletek

» ,'frnflf-
& ikl
i

L}

1A-VDOLIE-RP
Specifikaciok
Szelepek szama 1 2
Felhasznéldsi teriilet (robottipus) ~ RP-1/3/5ADH

Kettds
Szeleptekercs magnestekercsek

P Belsd kapcsoldele-

Milkodesicly mes kialakitds
Keresztmetszet (CV-érték) 1,5mm
Uzemi nyomés 2-7bar
Maximélis nyomds 10 bar
Reakcididd <12msaz 24V DC
Max. makadési frekvencia 5Hz
Kornyezeti hdmérséklet -10-+50°C
Uzemi fesziiltség 24VDC£10%
Rendelési S
informaciok Cikkszdm 129780 129781

Specifikaciok

15-VDOLJE-05

1F-VDOLJE-01

Ez az opcio a robotkarra szerelt megfogo
vezérlésére haszndlhato. A szelepkészlet
tartalmazza az lizembe helyezéshez sziik-
séges valamennyi alkatrészt, beleértve az
elosztot, a csatlakozdkat és a fojtast.

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

A szoleinoid szelepkészleteket olajmentes
sUritett levegével torténdé hasznélatra
tervezték.

1F-VVOLIE-01 1E-VDOLJE
3 4 1 2 1
RH-1FHR RV-2F(B)/RV-2FL(B)
. Kettds
Vakuumszelep magnestekercsek
. P Belsd kapcsoléele-
Kétfokozatu kilokd mes kialakitds
1,5mm 1,5mm
3-6 bar 2-7 bar
10 bar 10 bar
<2,5msaz 24V DC <12msaz 24V DC
5Hz 5Hz
-5-+50°C -10-+50°C
24VDC£10% 24VDC£10%
129792 129793 277712 277713 47397 47398

1S-VDOLJE-01

1F-VDOLJE-02

1F-VDOLJE-03

Szelepek szama
Felhasznalasi teriilet (robottipus)
Szeleptekercs

4 1 2
RH-3FHR
Kettds mégnestekercsek

RH-1FHR, RH-3FH, RH-6FH
Kettds magnestekercsek

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

Kettds magnestekercsek

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

Mikodési elv Eieallsaokhggcsoloelemes Belsd kapcsoldelemes kialakitds Belsd kapcsoldelemes kialakitds Belsd kapcsoldelemes kialakitds Belsd kapcsoldelemes kialakitds
Keresztmetszet (CV-érték) 0,64 mm 0,64 mm 0,64 mm 0,64 mm 0,64 mm
Uzemi nyomas 1-7 bar 1-7 bar 1-7 bar 1-7 bar 1-7 bar
Maximalis nyomds 10 bar 10 bar 10 bar 10 bar 10 bar
Reakcididd <22msaz 5 bar <22msaz5 bar <22msaz 5 bar <22 msaz 5 bar <22 msaz 5 bar
Max. mikadési frekvencia 5Hz 5Hz 5Hz 5Hz 5Hz
Kornyezeti hdmérséklet -10—+50°C -10—+50°C -10—+50°C -10—+50°C -10-+50°C
Uzemi fesziiltség 24V DC+10% 24VDC+10% 24V DC+10% 24V DC+10% 24V DC+10%
:Elefg‘ri:'nl::il 6k Cikkszam 238375 250470 250471 250472 250473 153057 153058 153059 153062 255281 255282 255283 255284 268829 268830 268831 268832
B Gumiharangok
Gumiharangok

S MITSUBISHI ELECTRIC

A Z tengelyt gumiharanggal ellatva IP65-6s
szintre novelhetd az RH-1FHR, RH-6FH,
RH-12FH és RH-20FH tipusu SCARA robotok
védettsége.

Harang tipusa Robot tipusa Ztengely hossza Cikkszam
1F-JS-21 RH-1FHR 150 mm 277714
1F-JS-01 RH-6FH 200 mm 251456
1F-JS-02 RH-6FH 340 mm 251457
1F-JS-05 RH-12FH 350 mm 255689
1F-JS-06 RH-12FH 450 mm 255690
1F-JS-09 RH-20FH 350 mm 255639
1F-JS-10 RH-20FH 450 mm 255694
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Portok

Bl Portok robotvezérlokhoz

Profibus interfész

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

Profinet 1/0 / EtherNet/IP interfész

Ezekkel az interfészkartyakkal a robotve-
zérlé Profinet I/0 vagy Ethernet/IP halé6-
zatba integréalhatd.

Pneumatikus megfogo interfésze

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

38

CC-Link interfész

A 2D-TZ576 interfész lehetévé teszia CRLI-D A CC-Link interfész egy nagy sebességui bit-
vezérl6késziilék CC-Linkhdlézathoz torténd (1/0-khoz) és (adatrogzitékhoz) szdalapu
csatlakoztatasat. halézati kartya.

Specifikaciok 2D-T2576

Alkalmazés (C-Link interfész

Felhasznalasi teriilet Valamennyi MELFA robot a Q sorozat kivételével

Kommunikacios kabel 3 eres, arnyékolt sodrott kabel

Az 1/0-k és az adatrdgziték maximélis szama 126 1/0s/16 adatregiszter

Frissités gyorsasaga 7,2ms

A hélézat max. hossza 100 m az 10 Mbps, 150 m az 5 Mbps, 250 m az 2,5 Mbps, 600 m az 0,62 Mbps, 1500 m az 0,15 Mbps
Rendelési

. o Cikkszam 219063
informaciok

1/0 interfész

A bels6 1/0-k szdma a 2D-TZ378 bévitékar-  1/0-k szama vezérl6egységtdl fliggden
tyakkal 64 I/0O-ra névelhetd. A 2A-RZ371 akar 256 1/0-ig is bévitheté decentralizalt
tipus kiegészité portjait felhasznalva az maodon.

Specifikaciok 2A-RZ371 2D-12378

Alkalmazds Alkalmazds Tovabbi I/0-k interfésze

Tipus 2;?5";;';?5 e v s Slot-in kdrtya 32 bemenettel és 32 kimenettel
Felhasznaldsi teriilet Valamennyi MELFA robot a Q sorozat kivételével

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

A hasznélhatd I/0 dobozok szdma 7 2

Rendelési Cikkszdm 124658 218862

informaciok

Alkalmazés Profibus DP interfész

Felhasznalasi teriilet Valamennyi MELFA robot a Q sorozat kivételével

Kommunikéciés kabel Sodrott érpar

A kommunikécié tévolsdga 1200 m az 9,6/19,2/93,75 Kbps, 1000 m az 187,5 Kbps, 400 m az 500 Kbps, 200 m az 1500 Kbps
A kommunikaciémax. szama 122

e Cikkszam 218861

Specifikaciok 2D-TZ535-PN-SET 2D-TZ535-EIP-SET
Alkalmazés Profinet 1/0 EtherNet/IP
Felhasznéldsi teriilet Valamennyi MELFA robot a Q sorozat kivételével

Kommunikéciés kabel Sodrott Ethernet vezetékpar

Atviteli sebesség 100 Mbit/s

1/0-adatok szima Max. 256 byte kiildése és max. 256 byte fogaddsa

:ff';f::;zi'ék Cikkszam 269546 282409

Specifikaciok 2A-RZ375

Alkalmazés Pneumatikus megfogd (pneumatikus szelepek) interfésze
Felhasznéldsi teriilet Valamennyi MELFA robot a F sorozat kivételével
Fesziiltség Legfeljebb 4 pneumatikus szelep

Rendelési

informaciok Cikkszam 124657
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Csatlakozokabelek és csatlakozok

B Megfogo jelkabelek

Csatlakozo6 kabelek

Kilonbozd kabelek széles valasztéka all
rendelkezésre ahhoz, hogy a vezérlét és

a megfigyeld rendszereket a megfogohoz
csatlakoztathassuk.

hasznalatakor mindig csatlakoztatni kell
egy megfogo jelbemeneti kabelt.

A kabelkészlet egyik végén a megfogo
érzékelGjeleinek csatlakoztatdja talalhato.
A kabel masik végén nincs csatlakozé, igy
a helyi rendszerhez igazithaté a kabel.

Amennyiben pneumatikus megfogét hasz-
ndl, feliigyelnie kell a megfogd pozicidjat.
Ennek érdekében a pneumatikus megfogd

Specifikaciok 1A-GR200-RP 1E-GR35S 1F-GR355-02 1F-GR60S-01 15-GR355-02
Tipus Megfogd jelkimeneti kébel
i . RV-4FLM, RV-7FM/RV-7FLM/ RH-1FHR, RH-3FH/RH-6FH/
Felhaszndldsi teriilet (robottipus) RP-1/3/5ADH RV-2F(B)/RV-2FL(B) TFLLMRV-13FM/13FLMRV-20FM  RH-12FH/RH-20FH RH-3FHR
Kivitel Egyik oldaldn csatlakozéval Egyik oldaldn csatlakozéval Egyik oldalan csatlakozéval Eqyik oldaldn csatlakozéval Egyik oldalan csatlakozéval
el Afelhaszndlé altal kialakitott Afelhaszndlé dltal kialakitott Afelhasznalé altal kialakitott Afelhaszndlé dltal kialakitott Afelhasznalé altal kialakitott
magnesszelep-készlet magnesszelep-készlet magnesszelep-készlet magnesszelep-készlet magnesszelep-készlet
Hossziisdg mm 2000 350 500 1050 450
Rendelési RN
informaciék Cikkszam 129778 47391 255285 250467 166272

Specifications 1A-HC200-RP 1F-H(35C-01 1F-H(35C-02 1F-H(355-02 15-HC00S-01 1S-HG30C-11

Tipus Megfogd jelbemeneti kabel
RV-4FL, RV-7F,

Felhasznéldsi teriilet (robottipus) RP-1/3/5ADH RH-TFHR, RH-3FH, RH-6FH  RH-12FH/RH-20FH RV-7FLM/7FLL, RH-3FHR RV-2F(B)/RV-2FL(B)
RV-13F/13FL,RV-20F

Kivitel Egyik oldalan csatlakozéval ~ Egyik oldaldn csatlakozéval ~ Egyik oldalén csatlakozéval ~ Egyik oldaldn csatlakozéval — Egyik oldaldn csatlakozoval — Egyik oldaldn csatlakozéval

Alkalmazds A megfogé allapoténak A megfogé allapotanak A megfogd allapotanak A megfogd allapotanak A megfogd allapotanak A megfogo allapotanak

feliigyelete feliigyelete felligyelete feliigyelete feliigyelete feliigyelete

Erek szdma 10 12 12 10 6 1

Hosszisdg mm_ 2000 1650 1800 1000 1210 300

Rendelési i

informéciok Cikkszdm 129779 250474 254395 255286 238376 257063

B Csatlakozok és szelepjel-kabelek

Csatlakoztatas az On rendszeréhez

Tartozékok H

Allitsa 6ssze a robotrendszer és az On alkal-
mazasa kozti legoptimalisabb interfészt.

Opcidk széles valasztéka all rendelkezésére
annak érdekében, hogy pontosan az On
alkalmazasanak egyedi kivanalmaihoz
tudja igazitani a robotot.

S sorozatu megfogd

S sorozatu megfogd

A kovetkezd tablazatban lathato csatlakozo-
lista alapjan elkészitheti a sajat megfogoja-
nak bemeneti és kimeneti jel kabelét (lasd

a fenti tablazatot is).

Specifikaciok R-SMR-09V-B R-SMR-10V-N KIMENET BEMENET RV-F dugasz készlet RH-FH dugasz készlet
Megfogé kimeneti Megfogé kimeneti Megfogo jel kimeneti Megfogd jel bemeneti Dugaszkészlet bemenetek- X .
Type csatlakozd csatlakozd csatlakozd csatlakozd hez és LAN-hoz Megfogh dugaszkészlet
Valamennyi MELFA robot ~ Valamennyi MELFA robot ’ .
Felhasznalasi teriilet (robot tipus)  RP-1/3/SADH RP-1/3/5ADH az RP-ADH és RV-F sorozat  az RP-ADH és RV-F sorozat mfﬂ?\'})’; obot ‘A’j’gm"-gm oot
kivételével kivételével
Kivitel Fekete, 9 tiis Fehér, 10 tis 8 tlis 6 tlis Komplett készlet Komplett készlet

Széllitasi terjedelem Csatlakozok és érintkez6k ~ Csatlakozok és érintkez6k ~ Csatlakozok és érintkez6k  Csatlakozok és érintkezék  Csatlakozok és érintkez6k  Csatlakozok és érintkez6k

Rendelési ey
informaciok Cikkszdm 132112 132113 164814 164815 268039 273182

S MITSUBISHI ELECTRIC 39



Tartozékok u

(sovek és gépkabelek

M Spiraltomlé a megfogohoz

W Spiralcsé
A spirdlcs6 a pneumatikus megfogéhoz

hasznalhaté. Tisztatérben hasznalt robo-
tokhoz is alkalmazhaté.

Specifikaciok 1E-ST0404C 1E-ST0408C-300 1N-ST0608C-01 15-5T0304S

Tipus Spirdlcsé

Felhaszndlasi teriilet (robot tipus) ~ RV-2F(B)/2FL(B), RV-4FL, RV-7F/7FL/7FLL  RH-TFHR, RH-3FH/6FH RH-12FH/20FH, RV-13F/20F RH-3FHR

Alkalmazés Kettds pneumatikus megfogéhoz Négyes pneumatikus megfogékhoz Négyes pneumatikus megfogékhoz Kettds pneumatikus megfogéhoz
Méret mm  4x04 8x04 8x06 03

i) Cikkszém 47389 270236 269556 238377

informaciok

Bl Hosszabbitokabelek robotokhoz és vezérlokhoz

Hosszabbitokabelek aramellatashoz és jeltovabbitashoz

Ezek az dram- és jelkabel A rugalmas véltozatokat hasznalja
hosszabbitokabelek lehetévé teszik a tovabbitdékébellel és hasonlé konfiguraci-
a vezérl6 és a robotkar kozti tavolsag Okkal. Ezeket a kdbeleket a robottal egyditt
novelését. A vezérld és a robotkar kdzotti szallitott standard kdbelek meghosszabbi-
kabelek kiilonb6z6 valtozatai érhetdk el tasara is hasznélhatja.

mind a rugalmas, mind a régzitett esetben.

Specifikaciok 15-05CBL-01 1S-10CBL-01 15-15CBL-01

Tipus Tipus Hosszabbitokabel kabel lancha torténd fix elhelyezéshez

Felhasznéldsi teriilet (robot tipus) ~ RV-4FL, RV-7F/7FL/7FLL, RV-13F/13FL, RV-20F, RH-3FHR, RH-6FH, RH-12FH, RH-20FH

Minimélis gorbiileti sugar Tobb mint 100 mm

Maximélis sebesség 2000 mm/s

Hajlatok engedélyezett szama —

Védettség Olajallé kivitel

Az dramkabel vezetékeinek szdma 1

A jelkdbel vezetékeinek szama 1

Hossziisdg m 5 10 15

L L] Cikkszdm 155827 155830 155665

informaciok

Specifikaciok 15-05LCBL-01 15-10LCBL-01 1S-15LCBL-01 1A-05LCBL-1
Tipus Hosszabbitokabel kabel lancha torténd rugalmas elhelyezéshez

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

Akébel szigeteld tirdképessége <50%

Maximélis sebesség 2000 mm/s

Hajlatok engedélyezett szama 7,5x10°

Védettség Olajallo kivitel

Az dramkabel vezetékeinek szima  2/8 (dsszesen 10) Osszesen 10
A jelkdbel vezetékeinek szama 5/1/1 (6sszesen 7) 6/1 (0sszesen 7)
Hosszlisag m 5 10 15 5
LX) Cikkszdm 157582 157583 157594 167304
informaciok
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(Csatlakozokabelek, védGdobozok és elemek kontrollerekhez

H Csatlakozdokabelek PC-hez és bemenetekhez/kimenetekhez

Csatlakozokabelek, csatlakozok

Az RV-CAB[ kabel R$232C soros csatlako-
zast |étesit a robotvezérld és egy személyi
szamitdgép kozott, mig az USB-CAB-5M
kabellel USB-csatlakozas alakithato ki.

Az RV-E I/O csatlakozokabel a perifé-
ridkat a parhuzamos 1/0 interfészhez

csatlakoztatja. A kabel egyik végén van
egy csatlakozd, amely a vezérld parhuza-
mos I/0 portjahoz, csatlakozik. A kabel
masik végén nincs csatlakozé, igy a sajat
berendezésnek megfeleld csatlakozéval
szerelhet6 fel.

Specifikaciok USB-CAB-5M  RV-CAB4 2A-(BLO5S 2A-(BL15 2D-(BLO5 2D-(BL15
Tipus USB kabel 1/0 csatlakozokabel
USB-csat- ?,;’;3;20 1/0 kabel 1/0 kébel
Alkalmazés lakozds ol a2A-R371 a2D-T2378
PC-kontroller PCovezérldhiz tipushoz tipushoz
Felhasznalasi teriilet F sorozat RiRADHS Valamennyi MELFA robot a Q sorozat kivételével
SD-sorozat y
- . 9/25 tiis Csatlakoz6 egy
Kivitel Mini USB csatlakozd oldalon
Hossziisdg m 5 3 5 15 5 15
Rendelési S
informéciok Cikkszam 221540 55653 47387 59947 218857 218858

H Védoto kozas a vezérléegység szamara (IP54)

M Pufferelemek

mMilosJdBism

e 33507 N

S MITSUBISHI ELECTRIC

A CR750 vezérléegységhez val6 védoto-
kozas megakadalyozza az olajkdd és mas
kornyezeti anyagok bejutasat. A tokozas
elején egy MODE véltokapcsolo és egy,

a Teaching Box-hoz valé csatlakozédugasz
helyezkedik el. Az eliilsé oldalon talalhato
tovabba egy ablak a vezérl6egység kijel-
zbje szamara.

Specifikaciok CR750-MB
Tipus Védétokozas a vezérldegység szamdra
Alkalmazés Vezérltipus CR750
Méretek (SzxMaxMé) mm  525x275x725
Rendelési o
informaciok Cikkszdm 251455
Elemek

A backup-elemek a kédolé és a meméria
tapellatasanak folyamatos fenntartasara
szolgdlnak. Egy elem latja el a vezérl6egysé-
get, és akar 6t elem szerelhet6 a robotkarba.

Specifikaciok RP-ADH sorozat
AGBAT Szém 3

ER6BAT Szim —

Q6BAT Szém 1
Akkumulatorkészlet

RH-FH sorozat

RV-F sorozat Cikkszam
— 4077

3 131168

1 130376

Az RH-F és RV-F sorozathoz, 3 db ER6BAT és 1 db Q6BAT tipust akkumuldtort tartalmaz 271948
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Tartozékok H

Az opcidk attekintése

B Az opciok attekintése valamennyi robothoz

RV-7FM/  RV-13FM/

Jelélés Rary  RU-4FLM RVTELU RUISELI RUSFH - RioFH R ooy RHAFHR  RH3FHR | PF Cdszam 350
Teaching Box R321B o [ J ([ J ([ J ([ J [ J [ J [ J [ J o 214968 34
Teaching Box R56TB o o (] ([ ([ J ([ J [ J [ ] [ J [ ] 218854 34
Egyes szelep készlet 1A-VDO1E-RP [ J 129780 37
Kettds szelep készlet 1A-VDO2E-RP [ ] 129781 37
Harmas szelep készlet 1A-VDO3E-RP [ J 129792 37
., ., 1A-VDO4E-RP [ ) 129793 37
Négyes szelep készlet
1S-VDO4E-05 [ ] 238375 37
Egyes szelep készlet 1E-VDO1E o 47397 37
Kettds szelep készlet 1E-VDO2E [ ] 47398 37
Egyes szelep készlet 1F-VDO1E-01 ([ J ([ J [ J 250470 37
Kettds szelep készlet 1F-VDO2E-01 ([ J ([ J [ J 250471 37
Hérmas szelep készlet 1F-VDO3E-01 ([ ([ [ J 250472 37
Négyes szelep készlet 1F-VDO4E-01 ([ J ([ J [ J 250473 37
Egyes szelep készlet 1F-VDOTE-02 o o 255281 37
Kettds szelep készlet 1F-VD02E-02 [ J [ J 255282 37
Hdrmas szelep készlet 1F-VDO3E-02 o o 255283 37
Négyes szelep készlet 1F-VDO4E-02 [ J [ J 255284 37
Egyes szelep készlet 1F-VDOTE-03 o 268829 37
Kettds szelep készlet 1F-VD02E-03 [ J 268830 37
Négyes szelep készlet 15-VDO04E-01 ([ ] 153062 37
Eqgy vékuumszelepes készlet 1F-VV01E-01 ([ J 277712 37
Két vakuumszelepes készlet 1F-VVO02E-01 ([ J 277713 37
(C-Link interfész 2D-12576 o [ J ([ J ([ J ([ J [ J [ J [ J o 219063 38
Profibus interfész ® 2D-12577 [ J ([ J ([ J ([ () [ J [ J o o 218861 38
Profinet interfész 2D-TZ535-PN-SET [ ] ([ J ([ J ([ J ([ J [ J [ J o [ J 269546 38
Ethernet/IP interfész 2D-TZ535-EIP-SET o [ J ([ J o o o o o o o 282409 38
o 12378 ) () ) ) ) ) ) ) ) 218862 38
1/0 interfész @
2A-RZ371 o o (] ([ J ([ J [ ] [ J o o 124658 38
Pneumatikus megfogd interfész  2A-RZ375 [ ] [ ] 124657 38
1A-GR200-RP [ ) 129778 39
1E-GR35S [ 47391 39
Megfogé jelkimeneti kabel 1F-GR355-02 [ J ([ J ([ 255285 39
1F-GR60S-01 ([ J ([ J [ J [ J 250467 39
15-GR355-02 [ J 166272 39
1A-HC200-RP [ J 129779 39
1F-HE35C-01 o ([ J [ J 250474 39
L. " 1F-H(35C-02 ([ J 254395 39
Megfogd jelbemeneti kabel TEHG55.00 ° ° ° S -
15-HC00S-01 [ ] 238376 39
15-HC30C-11 o 257063 39
Megfogé kimeneti csatlakozd ~ R-SMR-09V-B [ J 132112 39
Megfogd bemeneti csatlakozd ~ R-SMR-10V-N [ J 132113 39
Kéz jelkimeneti csatlakozo S-series Hand OUTPUT o o [ J ([ J ([ ([ J [ J 164814 39
Kéz jelbemeneti csatlakozo S-series Hand INPUT o [ J [ J [ J [ J [ [ J 164815 39
RH-FH megfogé
Dugaszkészletek i;l/g:s;l;ésgleg ° ° ° ° ° e ‘!
duga/szke’szlet L4 L4 Zoi022 4
1E-ST0404C o [ o 47389 40
e 1E-5T0408C-300 [ ) () () 270236 40
Spirdlcsé ©
15-5T0304S [ ) 238377 40
N-ST0608C-01 o [ J 269556 40
1F-HS3045-01 (] [ ) 250468 36
. ’ o 1F-HS4085-01 ([ J 250469 36
i . B
1F-HS604S-01 ([ 254396 36
1F-HS6045-02 o 254397 36
Doboz a kébelek és tomldk 1F-UT-BOX () [ J 251104 36
kiilsd elvezetéséhez 1F-UT-BOX-01 o 254398 36
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Az opcidk attekintése

B Az opciok attekintése valamennyi robothoz

RV-7FM/  RV-13FM/

RP- lasd

RVZFB)/ py.apim  RV-7FLM RV-I3FLW/ RH-3FH  RH-6PH R 12FW/pyqeup  Ri-senR

Jelolés RV-2FL(B) RLTR  RuatEm RH-20FH 1/3/5apH  CKKsZAM e
Ef‘fezz':: ;Eﬁsg':zkakl‘é'a‘r‘; " 1F-HBOTS-01 ° ° ° 57936 36
5fjjz'§§;§ﬁ2§':‘t‘okr‘z‘!;°el 1F-HAO15-01 ) ° ° 257935 36
15-05(BL-01 () [ ) [ ) ® ® () 155827 40
Bévitdkabel fix telepitéshez 15-10CBL-01 o ([ J ([ J [ J [ J [ J 155830 40
15-15CBL-01 ) ) ) ) ) ) 155665 4
1A-05LCBL-1 ) 167304 40
Bévitokabel kabellancha 15-05LCBL-01 L ® ® ® [ ) () 157582 40
torténd flexibilis telepitéshez  1S-10LCBL-01 o ([ J ([ J [ J [ J [ J 157583 40
15-15LCBL-01 () ® () [ ) ® () 157594 40
PC csatlakozokabel RV-CAB4 [ ) 55653 41
PC csatlakozokéabel USB USB-CAB-5M [ J [ } [ } ( J o o [ J [ } [ J 221540 41
2A-(BLOS [ ] (] o [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ] [ ) 47387 M
Csatlakozokabel 2A-(BL15 ([ J ([ J ([ [ J [ J [ J [ J [ J [ J o 59947 4
1/0 interfészhez ® 2D-CBLO5 () (] [ ] () () () o o () () 218857 41
2D-CBL1S ) ) ) ) ) ) ) ) ) ) 218858 /1
;’Z“;[f]g"r';"(zlggi)"eze"°e9yse9 (R750-MB ® ) () () ® ® ® () 251455 Q
Wall mount R32TB Wall mount [ ) [ ] o (] [ ) [ J [ ] [ J [ ) [ ] 274317 34
Wall mount R56TB wall mount [ ] [ ] o o ([ J [ J [ J [ ] [ ) [ ] 204294 34

(@ AQsorozat kivételével
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Programozasi nyelv H

MELFA-BASICIV

Il MELFA-BASIC IV/V programozas

A kdonnyen megtanulhaté
MELFA-BASIC IV/V programozasi nyelv

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

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

a megfogo vezérlésére vonatkozé utasitaso-
kat, és 1/0 utasitasokat.

— :Robotmozgas
® O : Mozgasi pozicié

A BASIC nyelv ismerete megkonnyiti

a robotprogramozassal ismerkeddék dolgat.

Egyszer(sége és kdnnyen megtanulha-
téséga ellenére a MELFA BASIC IV/V nagy
teljesitmény( nyelv, amely bonyolult
robotprogramok irdsara is hasznalhaté.
Programming

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

<
<

50 mm

I
I

Munkadarab felvétele

-
M_IN(8)

Pick-and-Place Program

10 MVS P_SAFE

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

40 MVS P1, -50

50 MVS P1

60 HCLOSE 1

70 DLY 0.2

80 MVS P1, -50

920 MVS P2, -50

100 MVS P2
110 HOPEN 1

120 DLY 0.2

130 MVS P2, -50

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

160 END

a4

Munkadarab lerakasa

Vigye biztonsagos poziciéba
Varjon a bejové 8-as bitre
Nyissa az 1-es megfogot

A programok az RT Toolbox2 programozéi
és projektkezeli szoftverrel hozhatok
létre. A programozdi szoftverrdl a kdvet-
kez6 oldalakon talal tovabbi informacidkat.

Példa egy programra

Az aldbbi példaprogram egy pick-and-place
(megfogas és elhelyezés) program. Az
M_IN(8) input jel tajékoztatja a programot,
hogy munkadarab van a P1 poziciéban. Ha
munkadarab van befogva, az input jel 1-es
pozicidban van, és elindul a pick-and-place
muvelet. A robot felemeli a munkadarabot
a P1 poziciébdl, és athelyezi a P2 pozicidba.
Ha nincs munkadarab befogva, a robot

a P_SAFE pozici6éban marad.

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

Mozogjon a P1-be
Zarja az 1-es megfogot

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

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

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

Mozogjon a P2-be

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

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

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

Ha t6bb alkatrész van, ismételje meg a pick and place mveletet

Ha nincs tobb alkatrész, alljon vissza biztonsagos pozicidba és fejezze be a programot

Program vége

S MITSUBISHI ELECTRIC



H RT Toolbox2

Az RT Toolbox2 egy robotprogramok
létrehozésdra és alkalmazasok tervezésére
valé szoftver. A szamitégépes szoftver

a robotrendszer megvaldsitasanak minden

a ciklusidék meghatérozasa, az lizembe
helyezés soran végzendé hibakeresés,

a mikodés felligyelete vagy az lizemzavar-
elharitas.

Szoftver

® Valamennyi folyamat tdmogatdsa
a programozastdl az lizembe helyezésen
at egészen a karbantartdsig

® Sokféle szimulacios funkcid

fazisat tamogatja, az alkalmazas tizembe
helyezésétdl a hibakeresésen, szimulacion,
karbantartason at egészen az lizemeltetésig.
Ebbe a programok létrehozasa éppugy
beletartozik, mint a programok szerkesztése,
arobot telepitése el6tti tesztlizem,

verzio).
Bdvitett RT Toolbox2 kijelzési funkciok

® A paraméterbedllitdisok megjelenitése a bedllitasi hibak elkeriilése
érdekében.

® A betanitott poziciok és a végpontok pélyajanak megjelenitése.

® Megfogdk konfiguracidja és felszerelése a robotkarra.

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

A pélyak megjelenitése

A kivalasztott pozicidadatok
megjelenitése

Csatlakoztatas az iQ Works rendszerhez

® EgyszerUsitett programkezelés Lehet6vé teszi a programok
és adatatblokkok kotegelt feldolgozasat egy programozhaté
logikai vezérl6bdl egy szervoerfsitébe, kijelz6egységbe vagy
robotba.

® Egyszer(sitett késziilékvalasztas A Mitsubishi Electric valameny-
nyi késziiléke megtaldlhato és kivalaszthatd a Navigatorban. Az
1.24 A verziétdl kezdédben robot CPU-k valaszthatok és a verzio-
hoz mellékeljik az RT Toolbox2 szoftvert.

MELSOFT i() Works

MELSOFT Navigator

S MITSUBISHI ELECTRIC

® Kompatibilis a kovetkezékkel:
Windows® XP, Windows® Vista,
Windows® 7, Windows 8 (2.50C vagy
Ujabb) és Windows 10 (3.60 vagy Ujabb

® Bovitett karbantartasi funkciok

Funkcié a program szerkesztéséhez és a hibakereséshez

Programok létrehozasa MELFA-BASIC IV/V vagy Movemaster *
programnyelven, tokéletesitett munkakdrnyezet a tébbablakos
formatumnak és a nagy szamu szerkesztési funkciénak hala. Ez
rendkiviil nagy segitséget jelent az olyan funkciok ellenérzésénél,
mint a programlépések végrehajtasa, a tartasi pozicié beallitdsanal
vagy mas feladatok elvégzésénél.

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

vim rE2y
Wi1=0
WO1=H01+1
Moy POO
Wov PO1
Wov POZ
HOpen 1

[ARY et o tieehpuint

[ ] @
© o oo e -

Szimulacios funkciok

A robotok offline mozgatdsa, az egyes programrészek titemiddinek
mérése.

3D-kijelzés

Az alkalmazas grafikus megjelenitése méretekkel, szinekkel és
a munkakornyezet mas jellemzdivel.

45
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Szoftver

Szoftver

Feliigyeleti funkciok

A programvégrehajtas, a valtozok, a bemend jelek stb. feliigyelete.

B MELFA Works

Karbantartasi funkciok

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

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

elso lépéseinél

A SolidWorks @ rendszerhez valé

MELFA-Works kiegészit6 © lehetévé

teszi a robot gyartérendszerben torténd

szamitégépes szimulacidjat, és a munka-

adataiva alakitja. A SolidWorks platformot

a MELFAWorks eszkdzzel kiegészitve Uj

elemekkel béviilnek a robot szimulacids

funkcioi.

® A kiilsé berendezések munkadarab-
adatai betdlthet6k és atrendezheték

® Megfogok telepitése CAD-fajlokkal

® Munkadarabok mozgatasa

Robotprogramok automatikus létrehozasa

A robot miikddéséhez sziikséges pozicidadatok és robotprogram,
automatikusan létrehozhatdk a munkadarab 3D-CAD adatainak ®
SolidWorks® szoftverbe torténd betoltésével, tovabba az izemeltetési
feltételek és tartomanyok megadaséaval a MELFA-Works eszkézben.

© Formatumok, amelyek betélthet6k a SolidWorks® programba

® 3D-forrasadatok tizemeltetési adatokka
alakitasa

® Offline betanitas 3D-s kornyezetben

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

® A robot miikodésének szimulacidja

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

® A robot és a kdrnyezd egységek kozotti
itk6zésveszély ellenbrzése

® A szimulalt elmozduldasok mentése (AVI)
video formajaban

® Ciklusidék mérése

® Funkcidk a robotprogramban torténé
hibakereséshez

® | éptetd lizem - robotpozicidk betanitasa

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

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

@ Egy kiegészitd eszkoz révén tovabbi funkciokkal egészithetdk ki
a szoftvercsomagok.
@ A SolidWorks® a SolidWorks Corp (USA) bejegyzett markajelzése.

MELFA Works példameniik

- IGES « PAR (Solid Edge TM)

« STEP « IPT (Autodesk Inventor)

« ParasolidR - DWG

« SAT (ACISR) - DXFTM

« Pro/ENGINEERR . STL

« CGR (CATIARgraphics)  « VRML

- Unigraphics « VDA-FS

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

« Machanical Desktop
- CADKEYR
« Viewpoint

RT Toolbox2 (mini)
P —

« RealityWave

« HOOPS

+ HCG (Highly
compressed graphics)
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MELFAWOIKS . . . et e 46
RT Toolbox2

T

Tartozékok
CSALIAKOZOK . ... v vt e 39
ErGEIZEKEIG . ... ettt e 35
GUMINAMANGOK ... et 37

Huzalozés

47



Megjeqyzés

48

S MITSUBISHI ELECTRIC



Your solution partner

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

EDM berendezéseket.

Neviink amegbizhatésagot
fémjelzi
1870-es bevezetése 6ta mintegy 45 val-

lalat vette fel a Mitsubishi nevet a pénz-
Ugy, a kereskedelem és az ipar terletén.

A Mitsubishi madrkanév vildgszerte
a kimagaslé mindség zaloga.

A Mitsubishi Electric Corporation tevé-
keny szerepet vallal az Urtechnoldgia,
a széllitas, a félvezetégyartds, az ener-
giarendszerek, a tdvkozlés, az adatfeldol-
gozas, az audio-vizudlis berendezések,
a szorakoztatoelektronika, az épulet-
fellgyelet és az energiagazdélkodas,
valamint az automatizaldsi rendszerek
terén, vildgszerte 237 gyérral és labo-
ratériummal rendelkezik tobb mint
121 orszagban.

A Mitsubishi Electric automatizaldsi meg-
oldasaiban ezért fenntartasok nélkil biz-
hat — mi sajat tapasztalatainkbol tudjuk,
mennyire fontos a megbizhatdsag, a ha-
tékonysdg és az egyszer( hasznalat az
automatizaldsban és vezérlésben.

A Mitsubishi Electric a vilag vezetd val-
lalatai kozé tartozik. Globalis forgalma
4 billié jen (t6bb mint 40 millidrd ame-
rikai dollar), tobb mint 100 000 embert
foglalkoztat, rendelkezik a kimagaslo
szinvonalul szolgaltatasokhoz és tdmo-
gatédshoz, valamint a mindségi termékek
elédllitdsahoz szikséges forrasokkal és
szemlélettel.

Your solution partner




Global Partner. Local Friend.

European Offices

Germany

Mitsubishi Electric Europe B.V.
Mitsubishi-Electric-Platz 1
D-40882 Ratingen

Phone: +49 (02102 / 486-0

Czech Rep.

Mitsubishi Electric Europe B.V.
Radlicka 751/113¢

Avenir Business Park

CZ-158 00 Praha 5

Phone: +420 251 551 470

France

Mitsubishi Electric Europe B.V.
25, Boulevard des Bouvets
F-92741 Nanterre Cedex

Phone: +33 (0)1 /55 68 55 68

Ireland

Mitsubishi Electric Europe B.V.
Westgate Business Park, Ballymount
IRL-Dublin 24

Phone: +353 (0)1 4198800

Italy

Mitsubishi Electric Europe B.V.
Viale Colleoni 7 Palazzo Sirio
1-20864 Agrate Brianza (MB)
Phone: +39039/60 53 1

Netherlands
Mitsubishi Electric Europe B.V.
Nijverheidsweg 23C
NL-3641RP Mijdrecht
Phone: +31 (0) 297 2

0350

Poland

Mitsubishi Electric Europe B.V.
ul. Krakowska 50

PL-32-083 Balice

Phone: +48 (0) 12 347 65 00

Russia

Mitsubishi Electric (Russia) LLC
52, bld. 1 Kosmodamianskaya emb.
RU-115054 Moscow

Phone: +7 495/ 721 2070

pain
Mitsubishi Electric Europe B.V.
Carretera de Rubi 76-80 Apdo. 420
£:08190 Sant Cugat del Vallés
(Barcelona)
Phone: +34 (0) 93/ 5653131

Sweden

Mitsubishi Electric Europe BV,
(Scandinavia)

Fjelieviigen 8

SE-22736 Lund

Phone: +46 (0) 8 625 1000

Turkey

Mitsubishi Electric Turkey Elektrik
Uriinleri AS.

Serifali Mahallesi Nutuk Sokak NoiS
TR-34775 Umnraniye-ISTANBUL
Phone: +90 (0216 / 969 25 00

UK

Mitsubishi Electric Europe B.V.
Travellers Lane

UK-Hatfield, Herts. AL10 8XB
Phone: +44 (0)1707 / 28 87 80

UAE

Mitsubishi Electric Europe B.V.
Dubai Silicon Oasis

United Arab Emirates - Dubai
Phone: +971 4 3724716

Representatives
Austria Belarus Bosnia and Herzegovina Bulgaria Croatia Czech Republic Denmark
GEVA 000 TECHNIKON INEA RBT d.0.0. AKHNATON INEA CR AutoCont C.S. S.R.0. HANS FOLSGAARD A/S
Wiener Strafie 89 Prospect Nezavisimosti 177-9 Stegne 11 4, Andrei Ljapchev Blvd, PO Box 21 Losinjska 42 Kafkova 1853/3 Theilgaards Torv 1

A-2500 Baden
Phone: +43 (02252 /85 55 20

BY-220125 Minsk
Phone: +375 (0)17 /393 1177

511000 Ljubljana
Phone: +386 (0)1/ 5138116

BG-1756 Sofia
Phone: +359 (0)2 /817 6000

HR-10000 Zagreb
Phone: +385 (0)1 /36 940- 01/ 02/ -03

CZ-702 00 Ostrava 2
Phone: +420 595 691 150

DK-4600 Koge
Phone: +45 4320 8600

Estonia

Electrobit OU

Pérnu mnt. 1601
EST-11317, Tallinn
Phone: +372 6518 140

Greece

UTECOABEE.

5, Mavrogenous Str.
GR-18542 Piraeus

Phone: +30 (0)211/1206-900

Hungary

AxiCont Automatika Kft.
(Robot Center) Rokolya utca 1-13
HU-1131 Budapest

Phone: +36 (0)1 /412-0882

Latvia

OAK Integrator Products SIA
Ritausmas iela 23

Lv-1058 Riga

Phone: +371 67842280

Malta

ALFATRADE Ltd.

99, Paola Hill

Malta-Paola PLA 1702
Phone: +356 (0)21/697 816

Portugal

Fonseca S.A.

R. Jodo Francisco do Casal 87/89
PT-3801-997 Aveiro, Esqueira
Phone: +351 (0)234 / 303 900

Romania

Sirius Trading & Services
Aleea Lacul Morii Nr. 3
RO-060841 Bucuresti, Sector 6
Phone: +40 (0)21/430 40 06

Serbia

INEA SRd.0.0.

UL Karadjordjeva 12/217
SER-11300 Smederevo
Phone: +386 (026) 461 54 01

Slovakia

SIMAP SK

Jana Derku 1671

SK-911 01 Trencin

Phone: +421 (0)32 743 04 72

Slovenia

INEARBT d.0.0.

Stegne 11

51-1000 Ljubljana

Phone: +386 (0)1 /5138116

Ukraine

CSC- AUTOMATION Ltd.
48, Yevhena Sverstyuka Str.
UA-02002 Kiev

Phone: +380 (0)44 / 494 33 44

Israel

ILAN & GAVISH Ltd.

24 Shenkar St, Kiryat Arie
1L-49001 Petah-Tikva

Phone: +972 (0)3/92218 24

South Africa

ADROIT TECHNOLOGIES
20 Waterford Office Park 189
Witkoppen Road
ZA-Fourways

Phone: + 27 (0)11/658 8100

A verzi6 ellendrzése

Mitsubishi Electric Europe B.V.
FA - European Business Group
Mitsubishi-Electric-Platz 1
D-40882 Ratingen Germany
Tel.: +49(0)2102-4860 Fax: +49(0)2102-4861120
info@mitsubishi-automation.com
https://eu3a.mitsubishielectric.com

A miszaki adatok e

Gzetes é|
jogi védelem a

rtesités nélkuli v
att allnak.

toztatdsanak jogat fenntartjuk. A kiadvanyban szerep

Nyomtatott november 2016




	Címlap
	Bevezető
	Global player
	A Mitsubishi Electric tevékenységénekglobális hatása

	Tartalom
	MELFA ipari robotok
	Teljesítmény a részletekben

	Pontosság
	Pontosság és rugalmasság

	Műszaki jellemzők
	Technológia a részletekben

	Szoftver ipari robotokhoz
	Programozás és szimuláció


	Műszaki információk
	Tartalom
	A robotok áttekintése
	Termékpaletta
	Csuklóskarú robotok (RV)
	SCARA robotok (RH/RP)

	Típusok megnevezése

	Különleges funkciók
	Rövidebb ütemidők
	Kényelmes szerszámozás
	A felszerelési tartomány maximális kihasználása
	Méginkább felhasználóbarát működés
	Növelt pontosság
	Művelethez alkalmazkodó mozdulat
	Ütközésfelügyelő funkció (csak a Q sorozat vezérlőegységeinél)
	Összehangolt vezérlés (csak a Q sorozat vezérlőegységeinél)
	Csatlakozás perifériás készülékekhez
	MELFA SafePlus jellemzők
	Különleges funkciók GOT operátor terminálokkal és az iQ Platform rendszerrel
	Többféle közegnek ellenálló robotok kifejezetten élelmiszeripari, gyógyszerészeti stb. célra

	Műszaki adatok
	RV-2F(B)/RV-2FL(B)
	RV-4FLM
	RV-7FM/7FLM/7FLLM
	RV-13FM/RV-13FLM/RV-20FM
	RP-1ADH, RP-3ADH és RP-5ADH
	RH-1FHR
	RH-3FHR
	RH-FH

	Méretek és mozgástartomány
	RV-2F(L)(B)
	RV-4FLM
	RV-7FM/7FLM/7FLLM
	RV-13FM/RV-13FLM/RV-20FM
	RP-1ADH, RP-3ADH és RP-5ADH
	RH-1FHR
	RH-3FHR
	RH-FH

	A rendszer áttekintése
	F-D sorozat rendszerkonfiguráció
	F-Q sorozat rendszerkonfiguráció (iQ Platform)

	Robotvezérlés
	Specifikációk a vezérlőegységek
	A vezérlő mérete

	Teaching box és megfogó készletek
	Erőérzékelő
	MELFA SafePlus
	Huzalozás
	Belső és külső huzalozás

	Szelepkészletek
	Szolenoid szelepkészletek
	Gumiharangok

	Portok
	CC-Link interfész
	I/O interfész

	Csatlakozókábelek és csatlakozók
	Megfogó jelkábelek
	Csatlakozók és szelepjel-kábelek

	Csövek és gépkábelek
	Spiráltömlő a megfogóhoz
	Hosszabbítókábelek robotokhoz és vezérlőkhöz
	Csatlakozókábelek PC-hez és bemenetekhez/kimenetekhez

	Védőto
	Pufferelemek
	Az opciók áttekintése
	MELFA-BASIC IV
	Szoftver
	RT Toolbox2
	MELFA Works

	Tárgymutató

	Your solution partner
	Back cover



