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Globalny lider

Globalne oddziatywanie
Mitsubishi Electric

zji Mitsubishi Electric mozliwe sg,Pozytywne zmiany” prowadzace do lepszej przysztosci

Changes for the Better

Gromadzimy najlepsze umysty w ce-
lu tworzenia najlepszych technologii.
W Mitsubishi Electric rozumiemy, ze
technologia jest motorem zmian w zy-
ciu cztowieka. Wnoszac wiecej wygody
codzienne zycie, maksymalizujac wydaj-
nos$¢ przedsiebiorstw i udostepniajac
wyniki naszych dziataii spoteczenstwu,
integrujemy technologie z innowacjg,
dazac do pozytywnych zmian.

Dziatalnos¢ Mitsubishi Electric obejmuje wiele dziedzin, m.in.:

Systemy energetyczne i elektryczne

Szeroki zakres produktow energetycznych i elektrycznych, od generatorow po
wielkie wyswietlacze.

Urzadzenia elektroniczne

Szeroka gama nowatorskich przyrzadéw potprzewodnikowych dla systemow
i produktow.

Sprzet domowy

Niezawodne produkty uzytkowe, takie jak klimatyzatory oraz systemy rozrywki
domowe;j.

Systemy informacyjne i komunikacyjne

Sprzet, produkty i systemy przemystowe oraz do uzytku domowego.

Zautomatyzowane systemy produkcyjne

Maksymalizacja zdolnosci produkcyjnej i wydajnosci za pomoca nowatorskiej
technologii automatyzacji.
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Roboty przemystowe MELFA

Cechy w szczegoétach

Roboty od 1,65 Euro
na godzine

Biorac pod uwage sredni czas eksploatacji Maksymalna ochrona i czystosc

robota, ktéry w typowych zastosowaniach / dzieki zamknietej obudowie oraz
. L iu ochrony IPS4.

wynosi okoto 6 do 7 lat, roboty Mitsubishi stopniu ochrony IP5

Electric charakteryzuja sie zaskakujaco ni-

skim Catkowitym Kosztem Wiasnosci (TCO) \p=
na poziomie 1,65 Euro na godzine, wiacza- — Prowadzenie kabli i przewodéw

jac w to koszt nabycia i eksploatadji. - pneumatycznych wewnatrz robota
) zabezpiecza przed zaczepieniem
0 zewnetrzny sprzet.

Najwyzsza wydajnos¢ \
i szybkosc¢ dzieki silnikom
serwo Mitsubishi Electric. & ————=

Uniwersalnos¢

A L3
Od 1978 roku mate roboty znalazty za- LS :“-E-—-‘ii//
stosowanie w ponad 60.000 aplikacji —ee—

w bardzo réznych dziedzinach, co wie-
cej, dziataja przez caty czas, 24 godziny
n i7dniw niu.

a dObe d tngd v Szczegdlnie przydatny
w aplikacjach dokfadnego
ukfadania z powtarzalnoscig
rzedu £0,005 mm i czasem
cyklu na poziomie 0,28 s.

Pierwszy na $wiecie robot

o strukturze réwnolegtej z po-
dwaojnym ramieniem SCARA
osigga najwyzsza dokfadnosc.



Roboty przemystowe MELFA

- tatwe w programowaniu

Rodzina robotéw o poteznych mozli-
. wosciach wymaga réownie wydajnego
i fatwego w uzyciu oprogramowania.
; Mitsubishi Electric oferuje pakiety opro-
' gramowania RT Toolbox3 i MELFA WORKS,
ktére sg zaawansowanym narzedziem do
konfiguracji i symulacji, przygotowanym

dokfadnie dla potrzeb Twoich aplikacji.

Przemyslana konstrukcja
metalowa i struktura
podwdjnego ramienia daja
robotom szczegdlnie duza
sztywnos¢ i precyzje.

Interfejsy chwytakowe robo-
téw z ramionami przegubo-
wymi spetniaja wymagania

normy 1SO 9409-1.

Komunikacja sieciowa

Mozliwos¢ pracy w sieci Ethernet, ProfiBus,
ProfiNet, DeviceNet i CC-Link ufatwia in-
tegracje sterownikéw robotow w duzych
Serwonapedy Mitsubishi systemach sterowania, oferujgc uzytkow-
Electric najnowszej generadi nikom tfatwy dostep do kazdego etapu

pozwalaja na niezwykle wyso-
ki poziom powtarzalnosci. procesu.

Zwarta konstrukcja zajmuje
niewielkg przestrzen i pozwala
na instalacje w ciasnych stano-
wiskach roboczych.




Precyzja

Precyzja i elastycznos¢

Przemyst spozywczy
i napoje

Rosnace wymagania higieniczne, réz-
norodnos$¢ produktow oraz mozliwosci
sledzenia proceséw produkcyjnych sa
obecnie i w przysztosci zagwarantowa-
ne dzieki robotom MELFA.

Innowacyjne szczegoty i rygorystyczne
wytyczne dla robotéw MELFA gwarantu-
ja zapewnienie jakosci nawet w skrajnie
czystych aplikacjach.

Przemyst farmaceutyczny

Koncepcje sterowania modutowego
i certyfikacja przemystu farmaceutycz-
nego, czyniag roboty MELFA idealnym
partnerem w branzy ,life science”. Zin-
tegrowana tgcznosc¢ z bazami danych
i koncepcja catosciowego sterowania
utatwiajg w kazdej dziedzinie tworze-
nie modutowych i elastycznych aplika-
cji, gdzie dane dotyczace jakosci oraz
produkcji muszg by¢ przechowywane
wzrozumiaty sposéb.

Przemyst motoryzacyjny

llekro¢ pojawia sie kwestia najdrobniej-
szych szczegotow, jak pomiary dotyko-
we, zapewnienie jakosci i montaz skom-
plikowanych elementéw, uzywane sg
bardzo dokfadne i niezwykle elastyczne
roboty MELFA. Roboty MELFA wykonuja
swoje zadania przez catg dobe i na pet-
nych obrotach.



Pakowanie

Duza wydajnos¢ i elastycznos¢ sa dla
robotéw MELFA czyms$ oczywistym.
Jestrzeczg rownie oczywisty, ze mozna
do nich podtaczyc wszystkie elementy
automatyki Mitsubishi Electric. Naleza
do nich dodatkowe osie, sterowniki PLC
i panele operatorskie. Ponadto mozna
podiaczy¢ kamery i synchronizowac ro-
boty z przeno$nikami tasmowymi. Funk-
cje te umozliwiaja niezawodne, szybkie
i ciggte prowadzenie zadan zwigzanych
z pakowaniem.

Elektronika i budowa maszyn

Mitsubishi Electric oferuje szerokg ga-
me produktow, poczawszy od robotow
o strukturze réwnolegtej przeznaczo-
nych do mikro montazu miniaturowych
elementéw, az do w petni uszczelnio-
nych robotéw z ramionami przegubo-
wymi. Nie ma takich aplikacji, ktore nie
bytyby odpowiednie dla robotéw MELFA.
Niezaleznie od tego, czy pomieszczenie
jest czyste, czy tez srodowisko jest brud-
ne, zaolejone i zakurzone, asortyment
produktéw zawiera zawsze odpowied-
niego robota do twojej aplikacji.

Szkolenie

Uczenie sie poprzez praktyke to cel, ktéry
mozna osiggna¢ w srodowisku szkole-
niowym dzieki kompaktowym robotom
MELFA. Proste programowanie, mozliwos¢
symulacji oraz doswiadczeni trenerzy uta-
twiajg wejscie w dziedzine robotyki.

Zadnych ograniczen - dzieki standardo-
wym interfejsom pracujgcym w czasie
rzeczywistym i prostemu oprogramowa-
niu, roboty MELFA zapewniajg wszystkie
rodzaje opcji potrzebne do wykorzysty-
wania robotéw jako manipulatoréw,
nawet w przypadku ztozonych uniwer-
syteckich projektéw badawczych.

Elastycznos¢




Wiasciwosci techniczne

Technologia w szczegoétach

Wyzszy poziom
bezpieczenstwa

Standard bezpieczenstwa DIN ISO-10218
jest wspolny dla wszystkich robotéw, co
gwarantuje bezpieczna prace we wszyst-
kich aplikacjach. Asortyment produktow
uzupetniajacych Mitsubishi Electric,
w tym sterownikow bezpieczeristwa,
umozliwia wigczenie robotéw do wspdl-
nej koncepcji bezpieczenstwa. Przykta-
dowe, gotowe do realizacji projekty, po-
zwalaja kazdemu na szybkie i skuteczne
zestawienie nawet ztozonych systemow.

Opcjonalna technologia bezpieczen-
stwa ,MELFA SafePlus” dla kontrolerow
robotéw serii FR posiada takie dostep-
ne funkcje, jak bezpieczne ograniczenie
predkosci, bezpieczne ograniczenie ru-
chu ktéry mozna uaktywni¢ poprzez wej-
$cia bezpieczenstwa. W przypadku kaz-
dego wejscia/wyjscia bezpieczenstwa
mozna edytowac logike i w potaczeniu
z funkcjg monitorowania pozycji mozna
zbudowac bezpieczny system bez uzycia
sterownika PLC bezpieczenstwa. Opie-
rajac sie na tych funkcjach, mozliwa jest

bezpieczne monitorowanie momentu
bezpieczenstwa i zmniejszenie prze-
strzeni wygrodzonej, co prowadzi do
zmniejszenia kosztow i zajmowanego
miejsca przy jednoczesnym spetnieniu
wszystkich wymogow bezpieczeristwa.

Roboty sterowane
czujnikiem z przetwarza-
niem obrazu

Roboty przemystowe Mitsubishi Elec-
tric mozna podigczy¢ przez interfejsu
Gigabit Ethernet sterownika robota do
dowolnego systemu wizyjnego rozpo-
znawania obiektow. Dzieki informacjom
prawidtowo okreslajacym ich potozenie,
umozliwia to wykrywanie nierucho-
mych, jak i ruchomych detali.

Mozliwosci wykorzystania w automaty-
ce przemystowej robotow sterowanych
czujnikami sa wielorakie. Poczawszy od
montazu podzespotdw, poprzez kontro-
le jakosci i przerébke detali, do lokaliza-
cji i usuwania obiektow z przenosnika
tasmowego.

Wersja iQ serii FR-R -
peina funkcjonalnosé¢ PLC
w robocie

Poniewaz roboty nigdy nie s3 instalo-
wane jako rozwiazania wolnostojace,
system musi by¢ tatwy do integracji
w swoim $rodowisku pracy, aby umoz-
liwi¢ komunikacje ze sterownikami PLC
i systemami ruchu, jak réwniez z pane-
lami operatorskimi i innymi systemami.
iQ Platform Mitsubishi Electric, wraz
z modutowym procesorem robota,
stanowi idealng podstawe do zintegro-
wania ze sterowaniem robota petnej
funkcjonalnosci PLC - pokazujac po raz
kolejny role firmy jako pioniera w dzie-
dzinie technologii automatyzacji.



Prosta integracja
w skomplikowanych
aplikacjach

Za pomoca tylko jednego kabla mozna
podfgczy¢ bezposrednio do sterowni-
ka robota maksymalnie osiem dodat-
kowych osi. Dwie sposrdd nich moga
by¢ wykorzystane jako dodatkowe osie
zinterpolacja, np. jako siddma i dsma o3
robota. Szczegdlng cecha w poréwnaniu
zinnymi systemami jest to, ze wszystkie
dodatkowo podtaczone osie moga byc¢
programowane w identyczny sposob jak
robot, przy uzyciu tego samego panelu
uczacego lub standardowego oprogra-
mowania RT ToolBox3. Pozwala to na
unikniecie dodatkowych kosztéw opro-
gramowania, szkolen i programowania.

@w@@ Ethernet
'g':-;=_==== H-

Bardziej skuteczne
funkcje monitorowania
i konserwac;ji

Bezposrednie potaczenie poprzez
Ethernet firmowej infrastruktury ter-
minali operatorskich GOT otwiera dla
robota szereg funkcji monitorujgcych,
sterujacych i zwigzanych z konserwacja.
Korekta nauczonych punktéw, funkcja
tworzenia kopii zapasowych i przywra-
cania, wprowadzanie danych produkcyj-
nych oraz wybor i sterowanie procesami
to tylko niektére z mozliwosci, jakie ofe-
rujg terminale operatorskie Mitsubishi
Electric w potaczeniu z robotami MELFA.

Otwarta komunikacja
do potaczenia
z komputerem PC

Sterownik robota moze by¢ podtaczo-
ny do systemu MES, na przykfad w celu
tatwej i szybkiej zmiany sekwencji pro-
dukcyjnych bez przerywania produkdji.

Ponadto robot moze zosta¢ zainicjowa-
ny w czasie rzeczywistym do kazdego
rodzaju ruchu. W ten sposéb mozna
realizowac elastyczne i skomplikowane
ruchy, ktére sg tworzone w formie gra-
ficznej na przyktad na komputerze PC.

Wiasciwosci techniczne




Oprogramowanie do robotow

przemystowych

Programowanie i symulacja

Symulacja robota przemystowego Mitsubishi Electric

Roboty przemystowe o wysokiej wydaj-
nosci wymagaja rowniez wysokowydaj-
nego oprogramowania. Z tego powodu
coraz wiecej automatykéw decyduje sie
na wszechstronne i wygodne oprogra-
mowanie Mitsubishi Electric. Wszystkie
zadania, takie jak tworzenie projektow,
programowanie i symulacja, realizo-
wane sg intuicyjnie i idealnie zazebiaja
sie ze sobg. Prowadzi to do optymalnej
sekwencji ruchéw w jak najkrotszym
czasie instalacji i uruchomienia.

Programowanie

Programowanieofflineionlinezsymulacjg

Symulacja

W jednym projekcie mozna importowac
rysunki CAD w formacie 3D i symulowac
maks. 16 robotéw. Mozna podtaczy¢ do-
datkowe osie i nauczy¢ pozycji bezpo-
Srednio w trakcie symulacji.

Parametry

Struktura parametréw utatwiajgca cato-
$ciowg parametrycacje aplikacji; petny
przeglad wszystkich parametréw z wy-
Swietlaniem tylko wartosci zmodyfiko-
wanych.

be

ednio w aplikadji

Konserwacja

Kompletna funkcja wykonywania kopii
zapasowych i przywracania danych, mo-
nitorowanie interwatéw serwisowych,
czasu pracy produkcji oraz cykli produktu.

Monitorowanie

Wyswietlanie pradéw obcigzenia, warto-
$ci pozycji, zmiennych i pozycji zmien-
nej. Monitorowanie sygnatow przetacza-
jacych, wykonywania programu i historii
bteddw.

Dokumentacja

Petna dokumentacja projektu z danymi
wyjsciowymi dot. zmienionych parame-
tréow, kodu programu i pozycji.

Symulacja 3D przy
pomocy RT Toolbox3 Pro

RT Toolbox3 Pro, dodatek narzedziowy
do SolidWorks, umozliwia symulowa-
nie robotéw MELFA w $rodowisku CAD
na komputerze PC i konwertuje $ciezki
obrabianego przedmiotu na pozycje
robota.

Uzupetnienie platformy SolidWorks
przez dodanie RT Toolbox3 Pro rozsze-
rza funkcje symulacyjne i otwiera nowe
mozliwosci symulacji.

= Dane CAD systemu moga by¢
importowane bezposrednio

= Chwytaki moga by¢ podtaczone
bezposrednio do robota

Manipulacja detalami

Uczenie offline w Srodowisku 3D

Tworzenie programéw do robotow

= Sprawdzanie kolizji pomiedzy
robotem i otoczeniem systemu

Wygodny terminal obstugi
do mobilnego uczenia

R56TB jest poteznym panelem operator-
skim do wykonywania wszystkich zadan
bezposrednio przy robocie, poczawszy
od sterowania robotem i wyswietlania
obcigzenia za pomocg wyswietlacza
wejs¢/wyjs¢, do catkowitego utworze-
nia programu i parametryzacji. Wszech-
stronne funkcje gwarantujg optymalne
wykorzystanie systemu robota, a tym
samym skracaja czasy instalacji.

Integralng czescig panelu jest port USB,
ktory umozliwia wygodng wymiane da-
nych oraz pobieranie i zapisywanie kom-
pletnych kopii zapasowych kontrolera
poprzez przenosng pamiec¢ USB.



Roboty przemystowe

Dziat informacji technicznych



Dalsze publikacje z zakresu automatyki przemysowej

Rodzina HMI

Katalog produktéw: terminale operatorskie, oprogramowanie nadzorujace i akcesoria

B\'OSZ“W Rodzina MR

Katalog produktéw: serwowzmacniacze i serwonapedy, sterowniki ruchu i akcesoria

Rodzina FX

Katalog produktéw dla kompaktowych programowalnych sterownikéw
logicznych oraz akcesoria dla rodziny MELSEC FX

Rodzina Q/L/R

Katalogi produktéw do programowalnych sterownikéw logicznych

i akcesoria do dalszych serii PLC MELSEC

Rodzina FR

Katalog produktéw dla przetwornic czestotliwosci, akcesoria

Rodzina LVS

Katalog produktéw dla rozdzielnic niskiego napiecia, stycznikow
magnetycznych i wylacznikéw

Ksiega automatyzacji

Przeglad wszystkich produktéw automatyki Mitsubishi Electric, takich, jak
przetwornice czestotliwosci, serwonapedy i systemy sterowania ruchem, roboty itd.

Wiecej informacji

Niniejszy katalog zostat opracowany w celu przedstawienia przegladu obszernej rodziny robotéw Mitsubishi Electric MELFA serii RV-FR,
RH-FRH i RP-ADH. Jesli nie mozesz w tym katalogu znalez¢ potrzebnych informacji, ponizej przedstawiamy kilka mozliwosci uzyskania
dalszych szczegétéw na temat konfiguracji, w kwestiach technicznych, cen oraz dostepnosci.

W sprawach technicznych zapraszamy na nasza strone internetowa https://pl3a.mitsubishielectric.com.

Nasza witryna internetowa umozliwia prosty i szybki dostep do danych technicznych oraz do aktualnych informacji o naszych produk-
tach i ustugach. Instrukcje i katalogi dostepne sg w kilku réznych jezykach i mozna je z tej strony bezptatnie pobrac.

W sprawach technicznych, konfiguracji, cen i dostepnosci prosimy kontaktowac sie z naszym dystrybutorem lub z firmg partnerska.

Partnerzy i dystrybutorzy Mitsubishi Electric z przyjemnosciag odpowiedza na twoje pytania techniczne lub pomoga przy tworzeniu
konfiguracji. Lista partneréw handlowych Mitsubishi Electric znajduje sie z tytu tego katalogu, a takze dostepna jest na naszej stronie
internetowej w sekgji Kontakt.

O tym katalogu produktow

Katalog ten jest przewodnikiem po szerokiej gamie dostepnych produktow. Szczegdtowe dane na temat zasad konfiguracji, projektowa-
nia systemow, instalacji i uruchamiania dostepne sa w instrukcjach odpowiednich urzadze. Moga by¢ Panstwo pewni, ze kazdy system

zaprojektowany z wykorzystaniem produktéw przedstawionych w tym katalogu, bedzie zgodny z zamystem, spetni wymagania i bedzie
zgodny z zasadami konfiguracji, okreslonymi w instrukcjach zastosowanych produktéw.

Dane techniczne mogg ulec zmianie bez wczesniejszego powiadomienia. Wkasno$¢ wszystkich znakéw towarowych jest potwierdzona.

© Mitsubishi Electric Europe B.V., Factory Automation - European Business Group

Opisane w niniejszym dokumencie produkty Mitsubishi Electric Europe B.V. nie znajduja sie na liscie produktow
podwdjnego zastosowania i do ich eksportu nie s wymagane zezwolenia.
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Przeglad robotéw

Kompletny asortyment

Duza gama dostepnych modeli robotéw utatwia wyboér

Mitsubishi Electric produkuje petng game Oferowana gama produktéw obejmuje Dostepne sa takze trzy specjalne modele,
modeli robotéw, co pozwala spetnic¢ cate spek-  uniwersalne, 6-osiowe roboty ramieniowe ktdre wyrdzniaja sie niespotykana precyzja,
trum zapotrzebowan na nowoczesne roboty. o udzwigu od 2 do 70 kg oraz 4-osiowe posiadajace réwnolegta konstrukcje
Wszystkie roboty Mitsubishi Electric sg roboty SCARA do zadan montazu i palety- ramieniowg, przeznaczone do bardzo
wydajne, szybkie i maja kompaktowe roz- zacji o udzwigu od 3 do 20 kg. szybkich zadan przenoszenia przedmiotéw
n miary - to nie wymaga wyjaénienia. o wadze od 1 do 5 kg, a takze elastyczny,
bardzo szybki robot SCARA do montazu

o sufitowego.
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e ] RV-2FR(B) RV-2FRL(B) RV-4FRLM RV-7FRM RV-7FRLM RV-7FRLLM

Liczha stopni swobody (liczba osi)

tadunek uzyteczny kg 2 4 7 7 7
Promieri zasiegu ramienia mm 504 649 649 713 908 1503
L, Standardowa P30 IP67 P67 IP67 P67
Stopieri ochrony
Pomieszczenie czyste — (opcjonalnie 1S0-Klasa 3)  (opcjonalnie 1S0-Klasa3)  (opcjonalnie IS0-Klasa3)  (opcjonalnie 1S0-Klasa 3)
Kontroler robota CR800-D/CR800-R + R16RTCPU
Roboty SCARA (RH/RP)

It

RP-1ADH RP-3ADH RP-5ADH RH-TFRHR m

Llczba stopni swobody (liczba osi)

tadunek uzyteczny kg 1 3 5 1 3
Promieri zasiegu ramienia mm  150x105 (odpowiada DIN A6) 210x148 (odpowiada DINAS)  297x210 (odpowiada DIN A4) 550 350
L Standardowa 1P30 1P30 P30 1P20 (IP65 opcjonalnie) 1P20 (IP65 opcjonalnie)
Stopieri ochrony X . . .
Pomieszczenie czyste — — — (opcjonalnie 10-Klasa 5)

Kontroler robota

CR800-D/CR800-R + R16RTCPU




Przeglad robotéw

Zaawansowana inteligencja, bezpieczenstwo i integracja

Aby sprosta¢ wszelkim potrzebom ® Bezpieczenstwo: Obszerna gama funkcji bez- ® Integracja: Sterownik robota zgodny

automatyzacji, koncepcja robotéw FR zapewnia pieczenstwa, w tym monitorowanie pozycji z MELSEC iQ-R oraz rozwigzanie FA zinte-

proste podejécie do zaawansowanej i elastycznej i predkosci umozliwia prowadzenie prac we growane e-F@ctory oferuja bezproblemowa
wspotpracy z ludzmi. integracje robotéw i systemow IT.

produkgji. Koncepcja ta opiera sie na

3 kluczowych cechach.
® Inteligencja:,MELFA Smart Plus” zapewnia n
wiekszg doktadnos¢ i krétsze czasy uruchamia-
nia, umozliwiajac prostsza instalacje i wykony- o
wanie bardziej zaawansowanych zadan. n
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13 13 20 35 50 70
1094 1388 1094 2050 2050 2050
1P67 P67 1P67 IP40/IP67 1P40/1P67 1P40/1P67
(opcjonalnie 1S0-Klasa 3) (opcjonalnie 1S0-Klasa 3) (opcjonalnie IS0-Klasa 3) — — —

CR750-D/CR750-Q + Q172DRCPU
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[ RH3FRHS515 | RH-6FRHS520 RH-12FRH8535 RH-20FRH10035 RD-1F500 RD-1F800 © RD-1F1100C RD-1F1300%
4 4 4 4 4 4 4 4

3 6 12 20 2 3 3 3
550 550 850 1000 500 800 1100 1300
1P20 IP54 (IP65 opcjonalnie) P54 (IP65 opcjonalnie)  IP54 (IP65 opcjonalnie) 1P65 1P65 1P65 P65

(opcjonalnie 1S0-Klasa 3)  (opcjonalnie 1S0-Klasa 3) ~ (opcjonalnie ISO-Klasa 3)  (opcjonalnie 1S0-Klasa3)  (IP69K opcjonalnie) (IP69K opcjonalnie) (IP69K opcjonalnie) (IP69K opcjonalnie)

CR800-D/CR800-R + R16RTCPU CR750¢

(1) W celu uzyskania dodatkowych informacji nalezy skontaktowac sie z przedstawicielem Mitsubishi Electric




Przeglad robotéw

Bl Oznaczenie modelu
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% Roboty przegubowe (RV)

RV-LIFRLIM-LI-SLICIC]
~ [ SO typ specjalny, SHCICE: okablowanie wewnetrzne

Typ sterownika: D: CR800-D, R:CR800-R

Spec. srodow.: Puste: Standard, C: Spec. do,czystych pomieszczen’, M: Mgta olejowa (IP67)

Dtugosc¢ ramienia: Puste: Standardowe ramie, L: Dtugie ramig, LL: Super dtugie ramie

FR: FR serii

Maks. udzwig: (2: 2 kg, 4: 4 kg, 7: 7 kg, 13: 13 kg, 20: 20 kg)

RV: Roboty przegubowe (wertykalne)

Roboty SCARA (RH)

RH-TFRHOICIN-C-SCICIC]
L SO: typ specjalny
Typ sterownika: D: CR800-D, R:CR800-R

Spec. srodow.: Puste: Standard, C: Spec. do,czystych pomieszczen’, M: Mgta olejowa (IP67), N:
Smar IP54 i H1
Dtugosc¢ ramienia: 12: 120 mm, 15: 150 mm, 20: 200 mm, 34: 340 mm, 35: 350 mm, 45: 450 mm

Dtugos¢ ramienia: 35: 350 mm, 45: 450 mm, 55: 550 mm, 70: 700 mm, 85: 850 mm, 100: 1000 mm

FRH: FR serii, FRHR: Seria FR do montazu sufitowego

Maks. udzwig: (1: 1 kg, 3: 3 kg, 6: 6 kg, 12: 12 kg, 20: 20 kg)

RH: Roboty SCARA (horyzontalne)



B Skrécone czasy cyklu

Ulepszona wydajnos¢ sterowania

Najwyzsza w swojej klasie wydajnos$¢ operacyjna, uzyskana

za pomocg wysokowydajnych silnikow i unikalnej,

opracowanej przez Mitsubishi Electric technologii

sterowania napedami.

® Duzy moment wyjsciowy przy wysokiej predkosci
obrotowej, umozliwia skrécenie czaséw przyspieszania/
hamowania

® Skrocony czas pozycjonowania zwieksza wydajno$¢ urzadzenia
® Poprawiona ciggta zdolnos$¢ do dziatania

Funkcje specjalne

Moment
obrotowy

Zwigkszony moment
obrotowy

Silnik nowej generacji

Zwiekszona

Silnik poprzedniej T
predkos¢

generacji
Predkosc¢ obrotowa
(obr./min.)
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B Zwiekszona wydajnosc oprzyrzadowania

Wewnetrzne prowadzenie okablowania chwytaka
i kabli sygnatowych

® Kable nie zachaczaja o inne urzadzenia

® Kable nie zachaczaja o inne urzadzenia

® Mniejsze ryzyko odtaczenia przewodow

® Dostepne sg opcjonalne modele RV z wewnetrznymi
przewodami elektrycznymi i pneumatycznymi doprowa-
dzonymi az do chwytaka (-SHCO)

Elastycznosc dzieki narzedziom wykorzystujacym
wewnetrzny przewodd Ethernet

Mozliwa wewnetrzna instalacja przewoddéw do podfaczenia
czujnikéw wizyjnych.

©® Chwytak: 8 wejs¢/8 wyjs¢ cyfrowych

® Kabel Ethernet do systemu wizyjnego

® Dodatkowe kable do sterowania systemem wizyjnym
i innych czujnikéw

Wewnetrzne
prowadzenie insta-
lacji oraz kanaty
kablowe dostepne
wewnatrz ramienia
az do koncoéwki

0si J6.

Wewnetrznie
wbudowane zawory

Do chwytaka
lub dtoni

Na tylnej czesci podstawy
podtaczony Ethernet

o =~ >
,%
ujnik wizyjny

H Catkowite wykorzystanie przestrzeni montazowej

Rozszerzony zakres zakres ruchu
® Zwiekszona elastyczno$¢ projektowania uktadu robota

® Bardziej efektywne wykorzystanie przestrzeni wokoét
catego ramienia

® Skrécone drogi ruchu, umozliwiajace skrécenie czaséw cyklu

Rozszerzony obrotowy zakres roboczy osi J1, umozliwia dostep do tylnej czesci maszyny

Roznorodnos¢ dzieki elastycznosci Dostep od tytu RV-4FR
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Funkcje specjalne

B Podniesiony komfort obstugi

Prosta obstuga w pracy automatycznej z poziomu
panelu uczacego

® Te same funkcje, co na panelu operatorskim kontro-
lera robota

® W celu dostosowania potrzeb uzytkownika do warunkéw
debugowania, mozna indywidualnie skonfigurowac
ekrany monitorowania

® Sterowanie przez panele uczace R32TB i R56TB

® Ekrany definiowane przez uzytkownika do monitorowania
i tworzenia niestandardowych ekranéw obstugi

Funkcje wykonywania kopii zapasowej/przywracania
GOT (obstugiwane przez GT14, GT15, GT16, GT 21,
GT 23, GT 25i GT 27)

Dane robota na terminalu HMI GOT moga by¢

zarchiwizowane na karcie pamieci CF/SD lub pamieci flash

USB i przywrdcone. Ze wzgledu na bezposrednie potaczenie

Ethernet, nie jest wymagany komputer PC..

® Pozwala to unikna¢ utraty danych z powodu roztadowanej
baterii/akumulatora, lub awarii robota.

® Dane moga by¢ zapamietane po wykonaniu okresowych

zadan zwiagzanych z konserwacja, lub gdy wystapia
nieoczekiwane btedy. Znacznie usprawnia konserwacje

Konserwacja (funkcja logowania)

Informacje przed i po wystapieniu btedéw (zmiany stanu,
we/wy, zewnetrzne zmienne systemowe itp.) oraz stany
zwigzane z dziataniem programu moga by¢ automatycznie
przestane do serwera FTP jako dane dziennika, lub zapisane
na karcie SD. Mozna takze pobra¢ dzienniki operacji,
umozliwiajac skuteczng analize przyczyn btedéw..

Ltatwiejsze zarzadzanie informacjami o robotach

Ramie robota zawiera pamig¢, ktéra stuzy do
przechowywania informacji specyficznych dla robota.
Ulatwia to podmiane kontroleréw robotéw.

Informacje mozna réwniez gromadzi¢ bez odwiedzania
miejsca pracy, co upraszcza formutowanie planéw konserwacji.

. ' EEE

Ekran sterowania robotem (R56TB)

Umozliwia automatyczne Zataczenie/Wytgczenie silnika serwo, uruchomienie i zakoriczenie dziatania, resetowanie,
wybor programu i inne operacje.

Kopia zapasowa

-
Przywracanie

v

A

AmTsuBisl 4
| S

Serwer FTP Kontroler robota Karcie SD

Numer seryjny

Informacje o bazowaniu osi
Catkowity ruch

Czas wiaczenia/wytaczenia serwo

Kontroler robota \

RT ToolBox3



H Poprawiona doktadnos¢

Aktywna kontrola wzmocnienia

® Optymalne ustawienia dostrojenia sterowania silnikiem
w czasie rzeczywistym w oparciu o biezace potozenie
robota, postawe i warunki obcigzenia

® Poprawiona doktadnos¢ paletyzacji
® Poprawiona doktadnos¢ trajektorii
® Szybsze pozycjonowanie bez przeregulowania

Uproszczone ustawienie dtugosci narzedzia

Ustawienie narzedzia w uktadzie wspoétrzednych narzedzia
mozna zadaé przez zamocowanie narzedzia i zastosowanie
od trzech do o$miu nauczonych pozycji.

® Eliminuje bfedy wprowadzone podczas wykonania narzedzia.

® Wieksza doktadnos¢

® Oszczedza czas, poniewaz nie jest konieczny
pomiar narzedzia.

H Dostosowanie do operacji

Kontrola sztywnosci

Funkcja ta zmniejsza sztywnos¢ ramienia robota i sledzi sity
zewnetrzne.

® Specjalne chwytaki i czujniki sg niepotrzebne

® Obnizone koszty obrébki

® Krotsze czasy przestoju linii

Przeglad robotéw

OBCIAZENIE

Monitor postawy i warun-
kéw obciazenia

mojoqou pejbazigd =

.
-

Ustawienie za pomoca trzech
do o$miu nauczonych pozycji

Diugosc
narzedzia

Kierunek wktadania lub kierunek normalnego sterowania

Paszczyzna kopiowania

Uktad wspétrzednych narzedzia

Chwytak robota

Urzadzenie pozycjonujace
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Funkcje specjalne

B Potaczenie z urzadzeniami peryferyjnymi

Sieciowe systemy wizyjne

Robot i kamera moga by¢ jednoczesdnie tatwo kalibrowane
za pomocg prostej procedury, wykorzystujacej narzedzia do
ustawienia czujnika wizyjnego.

® Proste potgczenie pomiedzy robotem i kamerg
z wykorzystaniem sieci Ethernet

® Proste sterowanie z wykorzystaniem w programach
robotéw polecen sterujacych wizja

® Skrocone czasy cyklu
® Obnizone koszty systemu

Sledzenie

Transport, pozycjonowanie, prace montazowe, itd. moga
by¢ prowadzone w czasie, gdy roboty $ledza obrabiany

przedmiont na przenos$niku bez zatrzymywania przenosnika.

® Wyzsza przepustowosc detali

® Latwe tworzenie programu (MELFA BASIC V/VI)

® Przewidywanie pozycji detalu w celu polepszenia czaséw cyklu
® Dostepne $ledzenie po okregu

Funkcja dodatkowych osi

Rozmieszczenie urzadzen mozna zaprojektowac
z wykorzystaniem mozliwosci umieszczenia robota na
torach jezdnych lub stole obrotowym w ich celu obstugi
nawet gdy sa oddalone ponad zasieg ramienia.
® Przy pomocy sterownika mozna kontrolowac az do
8 dodatkowych osi
® Nie jest konieczny dodatkowy sprzet do sterowania ruchem
® Kompatybilnos¢,plug-and-play” z serwonapedami
MELSERVO MR-J4-B
® Dwie osie moga by¢ interpolowane z ruchem robota

® Poniewaz uzywane sg instrukcje standardowe robota, nie
trzeba specjalnej wiedzy z zakresu programowania.

= =

Czujnik wizyjny

Enkoder

Przenosnik

Mozna stosowac kilka przenosnikéw jednoczesnie (do 2 przenosnikéw).

= ’
~
":L
i maks. 3 osi maks. 3 osi q
mals. 20si Dodatkowe osie
Maszyna 1 l l Maszyna 2 l l Maszyna3 l Sterowanie réwnoczesne




Funkcje specjalne

Il Wbudowana sie¢ CC-Link IE Field Basic

Sterownik robota serii FR obstuguje stacje slave,,CC Link IE
Field Network Basic” jako funkcje wbudowana.

® Do tej samej linii komunikacyjnej Ethernet moga by¢
podtaczone produkty zgodne z CC-Link IE Field Network
Basic i produkty zgodne ze standardem Ethernet

® Standardowo jednostki centralne sterownikéw PLC serii
MELSEC iQ-R/iQ-F / Q/ L oraz kontroler robota serii
MELFA FR maja wbudowany Ethernet, wiec nie jest wyma-
gana zadna dedykowana opcja

® umozliwia rozwiniecie wysoce elastycznego i optacalnego
systemu

B Unikanie kolizji (tylko sterowniki typu R)

Robot jest zatrzymywany nawet przed mozliwym
wystapieniem kolizji. Jest to mozliwe dzieki szybkiej kontroli
potozenia, ktdra zostata wprowadzona do iQ Platform jako
funkcja standardowa.

aujePads af»ung =

® Roboty moga dziata¢ razem w przestrzeni zamknietej,
bez przeszkadzania sobie nawzajem

® Zmniejsza liczbe roboczogodzin, koniecznych do
odzyskania po kolizji petnej sprawnosci

® Jest reprezentowana w funkgji symulacji RT ToolBox3

® Moze byc juz uzywany w trybie uczenia

Unikanie mozliwych kolizji zinnymi robotami

H Sterowanie skoordynowane (tylko sterowniki typu R)

Umozliwia skoordynowane sterowanie wieloma robotami,

poprzez potaczenie procesoréw poszczegdlnych robotow.

® Latwy w obstudze dzieki wstepnie zdefiniowanej funkgji
domyslnej

® Umozliwia transport diugich i ciezkich przedmiotéw przy
uzyciu matych robotéw

® Bez zadnych zmian, programowanie odbywa sie przy
uzyciu standardowych polecen

Umozliwia zakoriczenie prac montazowych w czasie, gdy pozycje
chwytakéw na robotach pozostajg niezmienione.
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Funkcje specjalne

H Inteligentna technologia

Czujnik sity
® Monitoruje site przytozong do chwytaka robota, aby
wykonywac operacje tak jak cztowiek

® Utrzymuje stata site, dzieki czemu mozna manipulowa¢
detalem bez powodowania uszkodzen

® Skomplikowane zadania montazowe realizowane sg za
pomoca takich technik, jak dopasowanie fazowe

® Funkcja logowania sit i momentéw do sprawdzania
kontroli jakosci

Kompensacja temperatury ramiona
©® Monitoruje temperature enkoderéw silnika

® Poprawia doktadnos¢ pozycjonowania poprzez kompen-
sacje rozszerzalnosci cieplnej w ramieniu robota

Pomoc przy kalibracji

® Skraca czas kalibracji podczas rozruchu i poprawia
dokfadnos¢ pozycji

® Automatyczna korekta robota i wspétrzednych kamery

® Automatyczna korekta robota i wspotrzednych detalu

® Dostosuj potozenie robota w stosunku do innych robotéw

Sterowanie wspotrzednymi dla dodatkowych osi

® Gdy robot zainstalowany jest na dodatkowej osi (osi linio-
wej) w celu obstugi duzych przedmiotéw, umozliwia syn-
chronizacje dziatan, ktére przekraczajg zakres pracy robota

® Umozliwia zsynchronizowanie dziatars podczas $ledzenia
robota z detalami na dodatkowej osi (osi liniowej)

4+ Nacisk
sprezyny

MELFA
Smart Plus
Oszacowana i skory-
N\ gowana rozszerzal-
/ < nos¢ cieplna
f/ o
/ | -
! -
‘I'
2
‘i 2
MELFA

SmartMus_

== Il Kamera
wizyjna

Znacznik

=

Uklaspd#rzgd-
nych robota

MELFA

SmartPlus RE




M Wiasciwosci MELFA SafePlus

Technologia bezpieczenstwa“MELFA SafePlus” dla
kontroleréw robotéw serii FR

® Obstugiwane funkcje bezpieczenstwa:
STO (Bezpieczne wytaczenie momentu), SS1 (Bezpieczne
zatrzymanie 1), SS2 (Bezpieczne zatrzymanie 2), SOS (Bez-
pieczne zatrzymanie pracy), SLS (Bezpieczne ograniczenie
predkosci), SLP (Bezpiecznie ograniczona pozycja)

® Wszystkie funkcje sa zgodne ze standardami bezpieczenstwa
ENISO 10218-1 (Roboty przemystowe), EN ISO 13849-1 (Bezpie-
czenistwo maszyn), EN62061/IEC61508 (Bezpieczenstwo funk-
cjonalne) i EN61800-5-2 (Funkcja bezpieczeristwa napeddéw).

Praca z ograniczenia predkoscia
(Safely-Limited Speed, SLS)

Funkcja sterowania predkoscia robota za pomoca bezpiecznie
ograniczonej predkosci, w celu zapewnienia bezpieczenstwa
operatora po sygnalizacji przez wejéciowe sygnaty
bezpieczenstwa. Mozna uaktywnic do czterech réznych stref

z r6znym ograniczeniem predkosci. Podczas pracy w trybie
automatycznym operator moze wspdtpracowac z robotem, ale
przy matej i bezpiecznej predkosci.

Praca z ograniczeniem przestrzeni roboczej
(Safely-Limited Position)

Funkcja steruje zakresem ruchu robota oraz zapewnia,
Ze robot nie przekroczy ustalonego ograniczenia,
uaktywnionego przez wejsciowy sygnat bezpieczenstwa.
Ta funkcja monitoruje ramie robota. Jesli robot lub
podtaczone narzedzie przekroczy jakgkolwiek ustalong
ptaszczyzne, robot natychmiast sie zatrzyma.

Dla réznych sytuacji bezpieczeristwa mozna zdefiniowac
niezalezne obszary.

Edytowanie logiki bezpieczenstwa

Rozszerza podwdjne kanaty bezpieczenstwa do

8 wejsc i 4 wyjs¢. W przypadku kazdego wejscia/

wyjscia bezpieczeristwa mozna edytowac logike

i w pofaczeniu z funkcjg monitorowania pozycji mozna
zbudowad bezpieczny system bez uzycia sterownika PLC
bezpieczenstwa.

Funkcja wykrywania kolizji (standardowa funkcja)

Funkcja ta wykrywa, czy podczas nauczania lub obstugi
ramie koliduje z przeszkoda i pomaga zmniejszy¢
uszkodzenia ramienia robota i narzedzi. Poziom wykrywania
mozna zmienic zgodnie z celami ochrony.

Operacjg, ktéra powinna nastapi¢ po wykryciu kolizji,
mozna zaprogramowac tak, aby pasowata do aplikacji, na
przyktad natychmiast zatrzymac i pokazac btad lub wycofa¢
i pokazac btad.

Funkcje specjalne

MELIFA SafePlus

Utrzymanie bezpieczenstwa operatora i sprzetu
nawet w bliskim sasiedztwie robota

| n
M
c
5
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wn
Jesli ]
pracownik o
otworzy S
drzwi ... 5
m

Jesli
pracownik
otworzy
drzwi ...
G Kontroler - l
zatrzymanit\ robota
<~

awaryjne -~
ﬁ o . Robot
RT Toolbox3 y

'B ﬁ Panel uczacy

Lampkaa [[::l ~  Skaner
TCzujnik W laserowy

Obszary przeznaczone do
monitorowania pozycji
obszaru (mozna okresli¢ maks. 8)

Kolizja

Mitsubishi Electric oferuje jeszcze wiecej produktéw z funkcjami bezpieczenistwa, takich jak modutowe i kompaktowe sterowniki PLC, przetwornice
i wzmacniacze serwo. W celu uzyskania szczegétowych informacji zajrzyj do Ksiegi Automatyzacji.
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Funkcje specjalne

B Funkcje specjalne dzieki terminalom GOT i iQ Platform

Rozszerzenie pamieci wspodlnej

Zwiekszona sprawnos¢ czynnosci zwigzanych

z monitorowaniem i konserwacja przy uzyciu pojedynczego

terminala GOT jako Human Machine Interface (HMI).

® Umozliwia sterowanie robotem z terminala GOT nawet
bez panelu uczacego

® Aktualne dane dotyczace pozycji robota, informacje
o btedach i inne elementy moga by¢ z fatwoscia wyswie-
tlane na terminalu GOT

® Pofaczenie za pomoca pojedynczego kabla Ethernet
i bezposredni dostep do jednostki sterujacej

® Poprzez tacze Ethernet mozna wymieniac 8192 punkty
wejsc i wyjscé

Funkcja sterowania bezposredniego dla sterownikow
programowalnych

Roboty moga by¢ tatwo sterowane za pomoca jezykéw
sterownika programowalnego.

® Kontrola pracy systemu za pomoca jednego sterownika
programowalnego

® Bezposrednia zmiana specyfikacji systemu za pomoca
sterownika programowalnego

® Bezposrednia obstuga rozwigzywania probleméw
® Prosty ruch do pozycji przez program PLC

® Nie ma koniecznosci uzywania jakichkolwiek
programoéw robota
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Ekran panelu operacyjnego Ekran operacji recznej/krokowej

Ekran monitora aktualnej pozycji
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Dane techniczne

B Roboty przemystowe RV-2FR(B)/RV-2FRL(B)

RV-2FR(B)

Specyfikacja/Funkcje

Liczba stopni swobody (liczba osi)
Pozycja instalacji

Konstrukcja
System napedu
Metoda detekdji pozycji
. - Inamionowy
tadunek uzyteczny udzwig el
Promieri zasiegu ramienia (do $rodka osi J5)
Talia (j1)
Ramie (j2)
tokie (j3)
Lakes oboczy 0Obrét nadgarstka (j4)
Pochylenie nadgarstka (j5)
Skrecenie nadgarstka (j6)
Talia (j1)
Ramie (j2)
» okiec (j3)
Maksymalna predkos¢ Obrét nadgarstia (14

Pochylenie nadgarstka (j5)
Skrecenie nadgarstka (j6)
Maksymalna predkos¢ wypadkowa
Czas cyklu (25x300x25 mm z obciazeniem 1kg)
Powtarzalno$¢ pozycjonowania
Temperatura otoczenia
Waga
0Obrét nadgarstka (j4)
Pochylenie nadgarstka (j5)
Skrecenie nadgarstka (j6)
0Obrét nadgarstka (j4)
Pochylenie nadgarstka (j5)
Skrecenie nadgarstka (j6)

Tolerowany moment

Tolerowany moment bezwtadnosci

Okablowanie narzedzia

Przewody pneumatyczne do zasilania narzedzia
Cisnienie zasilania ukfadu pneumatycznego
Interfejs narzedzia

Stopieri ochrony

Kontroler robota

Dane do zaméwienia

kg

mm

stopnie

stopnie/s

mm/s

mm
°C
kg

Nm

kgm

MPa

Nrkat.

Roboty o ramieniu przegubowym RV-2FR(B)/RV-2FRL(B)

Kompaktowy i lekki RV-2FR(B)/RV-2FRL(B) moze by¢ ptynnie
zintegrowany z r6znymi systemami sterowania. Elastyczno$¢ oraz
swoboda ruchu umozliwiajg prace w systemach o ograniczonej
przestrzeni roboczej, podobnie jak sktadanie, montaz, paletyzacja,
sortowanie lub klejenie. Nawet model podstawowy dostepny jest
z doskonale wyposazonym standardowym kontrolerem, lub jako
robot w petni zintegrowany z PLC platformy iQ.

Zalety:

® Dwie rézne dtugosci ramienia - 504 mm oraz 649 mm
® Waga tylko 19/21 kg i wyjatkowo zwarta budowa

® Najwyzsza elastycznos¢

® Mozliwa instalacja na podtodze, Scianie i suficie

® Powtarzalno$¢ pozycjonowania 0,02 mm

Dane techniczne

RV-2FR-D/
RV-2FR-R

6
Mozliwa instalacja na podtodze, $cianie lub suficie
Typ pionowy, wieloprzegubowy
Serwo AC

RV-2FRB-D-525/
RV-2FRB-R-525

RV-2FRL-D-525/
RV-2FRL-R-525

RV-2FRLB-D-525/
RV-2FRLB-R-525

Serwo AC (wszystkie osie Serwo AC Serwo AC (wszystkie osie

(osie J1,J4,J6 bez hamulca) zhamulcami) (osie J1,J4,)6 bez hamulca) zhamulcami)
Enkoder absolutny

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 4200

0,6 0,7

+0,02

0-40

19 21

417

417

2,45

0,18(0,27)

0,18(0,27)

0,04(0,1)

Wejscie chwytaka 4 punkty/wyjécia chwytaka 4 punkty

{@4x4 (od poziomu podstawy do obszaru narzedzia)

0,5+10%

150 9409-1-31,5

1P30

CR800-D/CR800-R + R16RTCPU

313052/ 313053/ 313054/ 313085/
314029 314030 314031 314032

)
o
o
=]
-
<



Wymiary i zakresy ruchu

Il Ramiona robotéw RV-2FR(L)(B)
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Dane techniczne

H Roboty przemystowe RV-4FRLM

Roboty o ramieniu przegubowym RV-4FRLM

+ A MTSUBISH Roboty RV-4 FR serii F przeznaczone sg do tatwej integracji z istnie-

e - . jacymi gniazdami roboczymi lub z innowacyjnymi i kompaktowymi
aplikacjami. Takie funkcje, jak bezposredni nadzér nad lokalnymi
we/wy pozwala robotowi na bezposrednig interakcje z czujnikami
i elementami wykonawczymi, przyspieszenie i uproszczenie
budowy systemu. Nowa innowacyjna konstrukcja umozliwia mak-
symalna elastycznos¢, tak, aby robot mégt rozszerzy¢ swéj obszar
roboczy i mégt pracowac szybciej oraz bardziej elastycznie.

"

o
Zalety:
e ® Smukta konstrukcja ramienia
® Stopien ochrony IP67
® Wewnetrznie prowadzone przewody elektryczne i pneumatyczne
® Wydtuzone cykle konserwacji
RV-4FRLM ® Maksymalny udzwig 4 kg
) ) Dane techniczne
Charakterystyki/Funkcje RV-AFRLMD RV-2FRLMR
Liczba stopni swobody (liczba osi) 6
Pozycja instalacji Mozliwa instalacja na podtodze, Scianie lub suficie (montaz na Scianie z ograniczeniem ruchu osi J1)
Konstrukcja Typ pionowy, wieloprzegubowy
System napedu Serwo AC (wszystkie osie z hamulcami)
Metoda detekqji pozycji Enkoder absolutny
tadunek uzyteczny udzwig Maksymalny kg 4
Promieri zasiegu ramienia (wzgledem punktu centralnego osi J5) mm 649
Talia (j1) 480 (£240)
Ramie (j2) 240 (-120—+120)
Zakres roboczy 2 el stopnie I ()
Obrot nadgarstka (j4) 400 (+200)
Pochylenie nadgarstka (j5) 240 (-120-+120)
Skrecenie nadgarstka (j6) 720 (£360)
Talia (j1) 420
Ramig (j2) 336
» kokiec (j3) 250
Maksymalna predkos¢ Obrot nadgarsta (14) stopnie/s 540
Pochylenie nadgarstka (j5) 623
Skrecenie nadgarstka (j6) 720
Maksymalna predkos¢ wypadkowa mm/s 9048
Czas cyklu (25x300x25 mm z obcigzeniem Tkg) s 036
Powtarzalnos¢ potozenia mm  +0,02
Temperatura otoczenia °C 0-40
Ciezar kg 41
Obrdt nadgarstka (j4) 6,66
Tolerowany moment Pochylenie nadgarstka (j5) Nm 6,66
Skrecenie nadgarstka (j6) 3,96
Obrdt nadgarstka (j4) 0,20
Tolerowany moment bezwfadnosci Pochylenie nadgarstka (j5) kgm? 0,20
Skrecenie nadgarstka (j6) 0,10
Okablowanie narzedzia Wejscie chwytaka 8 punkty/wyjscia chwytaka 8 punkty
Przewody pneumatyczne do zasilania narzedzia @6x2 do podtaczenia robota (@4x8 z czesci podstawy do przedramienia)
Cisnienie zasilania ukfadu pneumatycznego MPa 0,54 (jako nadcisnienie, jesli wymagane)
Interfejs chwytaka 150 9409-1-31,5
Stopieri ochrony IP67 (opcjonalnie dostepny model do pomieszczeri czystych)
Kontroler robota CR800-D CR800-R + R16RTCPU

Dane do zaméwienia Nrkat. 313089 314056 0



Wymiary i zakresy ruchu

Il Ramiona robotow RV-4FRLM
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Dane techniczne

H Roboty przemystowe RV-7FRM/7FRLM/7FRLLM

Roboty o ramieniu przegubowym RV-7FRM/7FRLM/7FRLLM

&  Nem———— " : Roboty RV-7FRM o znamionowym i maksymalnym udzwigu 7 kg
F ustanawiajg nowe standardy predkosci, elastycznosci, fatwosci
B integracji i programowania. Aby zapewni¢ optymalny zakres ruchu,
dostepne sg trzy wersje o promieniu przestrzeni roboczej od 713
- do 1503 mm. Standardowo we wszystkich robotach serii MELFA
dostepne sg porty Ethernet, USB, funkcja sledzenia tasmociagu,
podtaczenia kamery oraz mozliwo$¢ podtaczenia dodatkowych osi.

. Zalety:

® Czas 12-calowego cyklu wynosi zaledwie 0,32 s (RV-7FRM)

b ® Zmaksymalizowany obszar roboczy dzieki znacznie zwiekszo-
e nemu zakresowi dziatania osi J1iJ4

® Okablowanie wewnetrzne
® Stopien ochrony IP67
RV-7FRLM ® Promien roboczy nawet do 1503 mm (RV-7FRLLM)

Dane techniczne

Charakterystyki/Funkcge RV-7FRM-D/ RV-7FRLM-D/ RV-7FRLLM-D
RV-7FRM-R RV-7FRLM-R RV-7FRLLM-R
Liczba stopni swobody (liczba osi) 6 6 (super dtugie ramie)
Pozycja instalacji Mozliwa instalacja na podtodze, $cianie lub suficie (montaz na $cianie z ograniczeniem ruchu osi J1)
Konstrukcja Typ pionowy, wieloprzegubowy
System napedu Serwo AC (wszystkie osie zhamulcami)
Metoda detekqji pozycji Enkoder absolutny
tadunek uzyteczny udzwig Maksymalny kg 7
Promien zasiegu ramienia (wzgledem punktu centralnego osi J5) mm 713 908 1503
Talia (j1) 480 (+240) 380 (£190)
Ramie (j2) 240 (-115-+125) 240 (-110-+130) 240 (-90—+150)
st tokiec (j3) Sy 156 (-0—+156) 162 (-0-+162) 167,5 (-10-+157.5)
Obrdt nadgarstka (j4) 400 (200)
Pochylenie nadgarstka (j5) 240 (-120-+120)
Skrecenie nadgarstka (j6) 720 (+360)
Talia (j1) 360 288 234
Ramie (j2) 401 321 164
» tokiec (j3) . 450 360 219
Maksymalna predkos¢ Obrot nadgarsta (14) stopnie/s 37 375
Pochylenie nadgarstka (j5) 450
Skrecenie nadgarstka (j6) 720
Maksymalna predkos¢ wypadkowa mm/s 11064 10977 15300
Czas cyklu (25x300x25 mm z obciazeniem 1kg) s 032 0,35 0,63
Powtarzalnos¢ potozenia mm  £0,02 +0,06
Temperatura otoczenia °C 0-40
Cigzar kg 65 67 130
Obrdt nadgarstka (j4) 16,2
Tolerowany moment Pochylenie nadgarstka (j5) Nm 16,2
Skrecenie nadgarstka (j6) 6,86
Obrdt nadgarstka (j4) 0,45
Tolerowany moment bezwfadnosci Pochylenie nadgarstka (j5) kgm? 0,45
Skrecenie nadgarstka (j6) 0,10
Okablowanie narzedzia Wejscie chwytaka 8 punkty/wyjscia chwytaka 8 punkty
Przewody pneumatyczne do zasilania narzedzia 06x2 do podtaczenia robota (94x8 z czesci podstawy do przedramienia)
Cisnienie zasilania uktadu pneumatycznego MPa 0,54 (jako nadcisnienie, jesli wymagane)
Interfejs chwytaka 150 9409-1-31,5
Stopier ochrony IP67 (opcjonalnie dostepny model do pomieszczeri czystych)
Kontroler robota CR800-D/CR800-R + R16RTCPU

PR 313091/ 313093/ 313095/ @
Dane do zaméwienia Nrkat. 314058 314060 314062



Wymiary i zakresy ruchu

Hl Ramiona robotéw RV-ZFRM/7ZFRLM/7FRLLM
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Dane techniczne

B Roboty przemystowe RV-13FRM/RV-13FRLM/RV-20FRM

b
#

—

RV-20FRM

Charakterystyki/Funkcje

Roboty o ramieniu przegubowym
RV-13FRM/RV-13FRLM/RV-20FRM

Wysoce wydajne roboty RV-13 i RV-20 szczegdlnie nadaja sie
do przenoszenia ciezkich przedmiotéw. Kompaktowa i lekka
konstrukcja umozliwia robotom prace w duzych przestrzeniach
roboczych. Funkcja ochrony przed kolizjg modeli iQ Platform
zabezpiecza pracujace blisko siebie roboty.

Zalety:

e
()
® Przewody elektryczne i pneumatyczne przeprowadzone sg 8'
wewnatrz ramienia robota <
® Nowe przektadnie do cichego i precyzyjnego pozycjonowania
i ruchu

® Maksymalny udzwig 20 kg (RV-20FRM)
® Stopien ochrony IP67

Dane techniczne

RV-13FRM-D RV-13FRLM-D RV-20FRM-D

Liczba stopni swobody (liczba osi)
Pozycja instalacji

Konstrukcja

System napedu

Metoda detekqji pozycji

tadunek uzyteczny udzwig namionowy
Maksymalny

Promieri zasiegu ramienia (wzgledem punktu centralnego osi J5)
Talia (j1)
Ramie (j2)
tokiec (j3)

Lales roboczy 0Obrét nadgarstka (j4)
Pochylenie nadgarstka (j5)
Skrecenie nadgarstka (j6)
Talia (j1)
Ramie (j2)

Maksymalna predkos¢ Lokl,ec 13) .
0brét nadgarstka (j4)

Pochylenie nadgarstka (j5)
Skrecenie nadgarstka (j6)
Maksymalna predkos¢ wypadkowa
Czas cyklu (25x300x25 mm z obcigzeniem Tkg)
Powtarzalnos¢ potozenia

Temperatura otoczenia
Ciezar

0Obrét nadgarstka (j4)
Tolerowany moment Pochylenie nadgarstka (j5)

Skrecenie nadgarstka (j6)
Obrét nadgarstka (j4)
Pochylenie nadgarstka (j5)
Skrecenie nadgarstka (j6)

Tolerowany moment hezwtadnosci

Okablowanie narzedzia

Przewody pneumatyczne do zasilania narzedzia
(Cisnienie zasilania uktadu pneumatycznego
Interfejs chwytaka

Stopien ochrony

Kontroler robota

Dane do zaméwienia

kg

mm

stopnie

stopnie/s

mm/s

mm
C
kg

Nm

kgm

MPa

Nr kat.

RV-13FRM-R
6

Mozliwa instalacja na podtodze, $cianie lub suficie (montaz na Scianie z ograniczeniem ruchu osi J1)
Typ pionowy, wieloprzegubowy

Serwo AC (wszystkie osie zhamulcami)

Enkoder absolutny

RV-13FRLM-R RV-20FRM-R

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 10
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
193 49,0
193 49,0
"

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

Wejscie chwytaka 8 punkty/wyjécia chwytaka 8 punkty
Podstawowe: @6x2, wtdrne: 06x8

0,54 (jako nadciénienie, jesli wymagane)

150 9409-1-40

IP67 (opcjonalnie dostepny model do pomieszczen czystych)
CR800-D/CR800-R + R16RTCPU

313097/
314064

313099/
314066

312663/
314068



Wymiary i zakresy ruchu

l Ramiona robotéw RV-13FRM/RV-13FRLM/RV-20FRM
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Wymiary: mm
Zmienne wymiary
Seria robotéw A ] C D E F G H J K
RV-13FRM/20FRM 550 R964 R280 410 R554 1004 191 1414 R410 R1094
RV-13FRLM 690 R1258 R328 565 R693 N4 1416 1708 R458 R1388

Wymiary: mm



Dane techniczne

B Roboty przemystowe RV-35F/RV-50F/RV-70F

Roboty RV-35F/RV-50F/RV-70F o duzym udzwigu

) e .- Roboty o udzwigu od 35 kg do 70 kg adresowane sg do aplikacji
® wymagajacych wiekszej fadownosci i wiekszego zasiegu, w tym
v/ do dogladania maszyn CNC, obstugi i transportu duzych materia-

téw, paletyzacji i pakowania koricowego.

Zalety: n
1
o
=]
~+
<

® Ramie o duzym zasiegu az do 2050 mm, do okre$lonych zadan
4 moze zostac bardziej roztozone oraz moze przystosowac sie do
(, wiekszych czesci i proceséw.
\b = ® Liczne klasy ochrony srodowiskowej - dla ré6znorodnych wyma-
b gan aplikacji dostepne w klasach ochrony IP40 i IP67

| 4 ' ® Bezproblemowa integracja ze $wiatem automatyki Mitsubishi Electric

RV-35F/RV-50F/RV-70F

Dane techniczne

Charakterystyki/Funkcje

RV-35F© RV-70F ©
Liczha stopni swobody (liczba osi) 6
Pozycja instalacji Podtoga
Konstrukcja Typ pionowy, wieloprzegubowy
System napedu Serwo AC (wszystkie osie z hamulcami)
Metoda detekqji pozycji Enkoder absolutny
tadunek uzyteczny udzwig kg 35 50 70
Promieri zasiegu ramienia (wzgledem punktu centralnego osi J5) mm 2050
Talia (j1) 330(£165)
Ramie (j2) 215 (-80—+135)
Zakres roboczy Lokiec (j3) stopnie 261(-90-—+171)
Obrot nadgarstka (j4) 720 (+360)
Pochylenie nadgarstka (j5) 250 (+125)
Skrecenie nadgarstka (j6) 900 (+450)
Talia (j1) 185 180 175
Ramie (j2) 180 180 145
Maksymalna predkos¢ mkllef @) . stopnie/s 190 180 165
Obrdt nadgarstka (j4) 305 255 235
Pochylenie nadgarstka (j5) 305 255 235
Skrecenie nadgarstka (j6) 40 370 350
Maksymalna predkos¢ wypadkowa mm/s 13450 13000 11500
Powtarzalnos¢ potozenia mm  +0.07
Temperatura otoczenia °C 0-40
Cigzar kg 640
Obrét nadgarstka (j4) 160 210 300
Tolerowany moment Pochylenie nadgarstka (j5) Nm 160 210 300
Skrecenie nadgarstka (j6) 20 130 150
Obrét nadgarstka (j4) 16 30 30
Tolerowany moment bezwfadnosci Pochylenie nadgarstka (j5) kgm? 16 30 30
Skrecenie nadgarstka (j6) 5 12 12
Okablowanie narzedzia 16 wejs¢/16 wyjsc
Przewody pneumatyczne do zasilania narzedzia @10x2
Cisnienie zasilania uktadu pneumatycznego MPa Maks. 0,49
Stopieri ochrony P67
Kontroler robota (R760©
Dane do zaméwienia Nrkat. Na Zyczenie Na zyczenie Na zyczenie

(@) W celu uzyskania dodatkowych informacji nalezy skontaktowac sie z przedstawicielem Mitsubishi Electric a



Wymiary i zakresy ruchu

Hl Ramiona robotow RV-35F/RV-50F/RV-70F

RV-35F/RV-50F/RV-70F
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Dane techniczne

B Roboty przemystowe RP-1ADH/RP-3ADH/RP-5ADH

b

-

Charakterystyki/Funkcje

Liczba stopni swobody (liczba osi)
Pozycja instalacji

System napedu

Metoda detekdji pozycji
Wyposazenie w hamulec

tadunek uzyteczny udzwig

Zakres roboczy

Maksymalna predkos¢

Czas cyklu (25x300x25 mm)
Moment bezwtadnosci

Powtarzalnos¢ potozenia

Temperatura otoczenia

Ciezar

Okablowanie narzedzia

Cisnienie zasilania uktadu pneumatycznego
Kontroler robota

Dane do zaméwienia

RP-5ADH

Znamionowy
Maksymalny
Szerokos¢ x gtebokos¢
Pionowy

Skret

/2

13

J4

Nadgarstek

Kierunek x, y

Kierunek z

Kierunek skretu nadgarstka

.e»’ =

kg

mm
mm
stopnie
stopnie/s
mm/s
stopnie/s
s

kgm2
mm

mm
stopnie
°C

kg

MPa

Nr kat.

Dane techniczne
RP-1ADH

4

Montaz podtogowy
Serwo AC

Enkoder absolutny
Wszystkie osie

0,5

1,0

150x105 (DIN-A6)
30

+200

480

800

3000

0,28

3,10x10-4

+0,005

+0,01

+0,02

0-40

12

8 wejs¢/8 wyjsc
0,5+10%

CR1DA

252843

Roboty SCARA RP-1ADH, RP-3ADH i RP-5ADH

Ze wzgledu na szybko$¢ i mozliwos¢ precyzyjnego manipulowania
elementami w ograniczonej przestrzeni, roboty RP-1ADH, RP-3ADH
i RP-5ADH wyr6zniaja sie we wszystkich aplikacjach. Unikalna
konstrukcja tych robotéw zapewnia im zwiekszong sztywnos$¢
niezbedna do poprawienia wydajnosci i jakosci mikromanipulacji.

Zalety:

® Powtarzalno$¢ £0,005 mm (RP-1ADH)

® Przestrzen robocza 200x160 mm (RP-1ADH)
® Czas cyklu typu pobierz i odt6z ponizej <0,5 s
® Unikalna koncepcja

RP-3ADH RP-5ADH
1,0 20

3,0 50

210x148 (DIN-AS) 297x210 (DIN-A4)
50

IE))

960

1330 1230

033 0,38

1,60x10-3 3,2010-3
+0,008 +0,01

+0,03

% 2

252844 252885

X
o
o
=]
-
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Wymiary i zakresy ruchu

l Ramiona robotéw RP-1ADH, RP-3ADH i RP-5ADH

RP-1ADH

RP-3ADH/RP-5ADH
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Dane techniczne
B Roboty przemystowe RH-1FRHR
— Roboty SCARA do montazu sufitowego
& _/__':_73 3 n Dzieki wyjatkowo kompaktowej konstrukgji oraz mozliwosci montazu
. ""“"'“i sufitowego nad aplikacja, roboty RH-1FRHR nie zajmuja w obszarze
—_— roboczym cennej przestrzeni, umozliwiajagc zmniejszenie rozmiaréw
- =5 | AR gniazd produkcyjnych.

Model RH-1FRHR5515 jest bardzo szybkim robotem, przezna-
4 czonym do przenoszenia matych przedmiotéw o masie do 1 kg.
e | Umozliwia wykonanie do 150 operacji pick&place/minute z funk-
Cja Sledzenia pozycji taSmociggu, wigcznie z operacjg zamyka-
nia otwierania chwytaka.

E %]

Zalety:

® Szybkie, 4-osiowe roboty do najszybszych operacji pick&place
(czasy cyklu zaledwie 0,28 s)

® Do 150 operacji pick&place/min. ze $§ledzeniem tasmociagu,
wiacznie z zamknieciem i otwarciem chwytaka

® Oszczedno$¢ miejsca i elastyczny sposdb montazu

® Opcjonalny wbudowany zawér prézniowy i mieszek do aplikacji
0 najwyzszych wymaganiach w przemysle farmaceutycznym
oraz spozywczym i napojow

Dane techni
Charakterystyki/Funkcje ane tecinlcne

RH-1FRHR5515-D RH-1FRHR5515-R
Liczba stopni swobody (liczba osi) 4 4
Pozycja instalacji Mozliwa instalacja na podtodze, Scianie lub suficie
Konstrukcja Poziome ramie przegubowe (SCARA)
System napedu Serwo AC
Metoda detekdji pozycji Enkoder absolutny
Wyposazenie w hamulec Osie J1,J2, J4: bez hamulca, 0 J3: z hamulcem
. L. Inamionowy 1
tadunek uzyteczny udzwig Ty kg 3
Maksymalny zasieg mm 550
n stopnie 177
12 stopnie 145
Zakres roboczy B —
14 (05 0) stopnie  +360
n stopnie/s 337,5
» 2 stopnie/s 720
Maksymalna predkos¢ 3@ mmfs 765
J4(0560) stopnie/s 3000
Maksymalna predkos¢ wypadkowa mm/s 6267
Czas cyklu (25x300x25 mm z obcigzeniem Tkg) s 0,28
Dopuszczalny moment bezwladnosci Znamionowy kam? 0,005
wnadgarstku Maksymalny 9 0,005
Kierunek X, Y mm  +0,012
Powtarzalno$¢ potozenia J3 (kierunek ) mm  £0,01
14 (05 0) stopnie 0,004
Temperatura otoczenia °C 0-40
Ciezar kg 49
Okablowanie narzedzia Chwytak: 8 wejsc/8 wyjsc, 8 kabli sygnatowych
Przewody pneumatyczne do zasilania narzedzia Podstawowe: @6x2 (wtdrne: 34x8 opcjonalnie)
Cisnienie zasilania ukfadu pneumatycznego MPa 510 % dla chwytaka pneumatycznego
Stopien ochrony 1P20 (IP65/5 klasa IS0 z dodatkowym mieszkiem)
Kontroler robota (R800-D CR800-R + R16RTCPU
Dane do zaméwienia Nrkat. 312997 313661



Wymiary i zakresy ruchu

Hl Ramiona robotow RH-1FRHR
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Dane techniczne
B Roboty przemystowe RH-3FRHR
F';" . Roboty SCARA RH-3FRHR
B gt i _""-!? Dzieki wyjatkowo kompaktowej konstrukcji oraz mozliwosci mon-
3 v tazu sufitowego nad przestrzenia robocza, roboty RH-3FRHR nie

= zajmuja cennej przestrzeni, umozliwiajgc zmniejszenie rozmiaréw
gniazd produkcyjnych.

Idealnie okragta cylindryczna przestrzen robocza ma wysokos¢
150 mm i $Srednice 700 mm. Podczas manipulowania w tej prze-
strzeni tadunkiem o ciezarze do 3 kg, robot moze uzyskac dostep

)‘%] do dowolnego punktu z powtarzalnoscig az = 0,01 mm.
—
m— ! | Zalety:
T— ® Minimalne wymagania przestrzeni dzieki mozliwosci montazu
sufitowego
. ® Ciezar tylko 24 kg

® Czas cyklu wynosi tylko 0,32 s
® Duza stabilnos¢ dzieki konstrukcji kompaktowej
RH-3FRHR ® Przewody sygnatowe i pneumatyczne sg prowadzone wewnatrz robota

Dane techniczne

Charakterystyki/Funkcje

RH-3FRHR3515-D-525 RH-3FRHR3515-R-S25
Liczba stopni swobody (liczba osi) 4 4
Pozycja instalacji Podwieszana
Konstrukcja Typ poziomy wieloprzegubowy
System napedu Serwo AC
Metoda detekdji pozycji Enkoder absolutny
Wyposazenie w hamulec Osie J1,J2, J4: bez hamulca, 0 J3: z hamulcem
. L. Inamionowy 1
tadunek uzyteczny udzwig Ty kg 3
Maksymalny zasieg Ramie 1+ ramie 2 mm 350
n stopnie 450 (+225)
ey 12 stopnie 450 (+225)
13(2) mm 150
14 (05 0) stopnie 1440 (+720)
n stopnie/s 672
» 2 stopnie/s 708
Maksymalna predkos¢ 3@ mmfs. 1500
J4(0560) stopnie/s 3146
Maksymalna predkos¢ wypadkowa mm/s 6267 (J1,)2)
Czas cyklu (25x300x25 mm z obcigzeniem Tkg) s 032
Dopuszczalny moment bezwladnosci Znamionowy e 0,005
w nadgarstku Maksymalny 0,05
Kierunek x, y mm  £0,01
Powtarzalnos¢ potozenia J3 (kierunek Z) mm 0,01
14 (050) stopnie 0,01
Temperatura otoczenia °C 0-40
Ciezar kg 24
Okablowanie narzedzia Wejsécia 8 punktéw/wyjscia 8 punktéw (opcja: wyjscie 8 punktéw), 8 zapasowych przewoddéw
Przewody pneumatyczne do zasilania narzedzia Podstawowe: @6x2 (wtdrne: @4x8 opcjonalnie)
Cisnienie zasilania uktadu pneumatycznego MPa 510 % dla chwytaka pneumatycznego
Stopieri ochrony IP20 (opcjonalnie dostepny model IP65 oraz do pomieszczeri czystych)
Kontroler robota CR800-D CR800-R + R16RTCPU
Dane do zaméwienia Nrkat. 312998 314028



Wymiary i zakresy ruchu

Hl Ramiona robotow RH-3FRHR
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Dane techniczne

B Roboty przemystowe RH-FRH

Roboty SCARA RH-FRH

Krotki czas cyklu powoduje, ze roboty SCARA to idealne rozwigzanie

do zadan paletyzacji, sortowania i montazu czesci. Dzigki zastoso-

waniu nowych, opracowanych przez Mitsubishi Electric silnikow,

duzej sztywnosci ramienia oraz unikalnej technologii sterowania,
L roboty serii RH-FR osiagajg najwyzsza predkos¢ w swojej klasie.

\&

Skrécony az do 0,29 sekundy czas 12 calowego cyklu umozliwia
dtuzsza nieprzerwanga prace ze znacznie wyzszg wydajnoscia.

T _ Zalety:

B - ® Ztacza do chwytakéw pneumatycznych, port Ethernet, ztacze
[ “— USB, funkcje $ledzenia, ztacze kamery, we/wy chwytaka, kontrola
i | . ) ; 2 dodatkowej osi oraz interfejs do pulpitéw operatorskich GOT.

! ‘_,"-_-:-n

® Dla ochrony i bezpieczenstwa catkowicie zabudowano okablo-

RH-12FRH | i wanie az do korca wrzeciona

® Roboty RH-6/12/20FRH maja wyprébowang i przetestowang

klase ochrony IP54 (opcjonalnie IP65
RH-6FRH ¢ ¥1P34opd )

Dane techniczne

Charakterystyki/Funkce RH-3FRH3515-D/ RH-6FRH5520N-D/ RH-12FRH8535N-D/ RH-20FRH10035N-D/
RH-3FRH5515-R RH-6FRH5520N-R RH-12FRH8535N-R RH-20FRH10035N-R
Liczba stopni swobody (liczba osi) 4 4 4 4
Pozycja instalaji Montaz podtogowy
Konstrukcja Typ poziomy wieloprzegubowy
System napedu Serwo AC
Metoda detekqji pozycji Enkoder absolutny
Wyposazenie w hamulec Osie J1,J2, J4: bez hamulca, 0$ J3: z hamulcem
. . Inamionowy 1 3 3 5
tadunek uzyteczny udzwig T kg 3 6 7 2
Maksymalny zasieg Ramig 1+ ramig 2 mm 550 550 850 1000
n stopnie 340 (+170)
12 stopnie 290 (+145) 306 (+153)
Zakres roboczy
13(2) mm 150 200 350 350
14 (05 0) stopnie 720 (+360)
n stopnie/s 400 400 280 280
el 12 stopnie/s 720 670 450 450
13(2) mm/s 1100 2400 2800 2400
J4(050) stopnie/s 3000 2500 2400 1700
Maksymalna predkos¢ wypadkowa mm/s 8300 8300 11350 13283
Czas cyklu (25x300x25 mm z obciazeniem 1kg) s 0,51 0,29 0,30 0,36
Dopuszczalny moment bezwfadnosci Znamionowy kgm? 0,005 0,01 0,025 0,065
w nadgarstku Maksymalny 0,06 0,12 03 1,05
Kierunek x, y mm 0,012 +0,012 +0,015 +0,015
Powtarzalno$¢ potozenia J3 (kierunek ) mm  +0,010
J4(056) stopnie 0,004 +0,005
Temperatura otoczenia °C 0-40
Ciezar kg 32 37 69 77
Okablowanie narzedzia 8 punktéw wej$c/8 punktéw wyjs¢ (w sumie 20 punktéw)
Przewody pneumatyczne do zasilania narzedzia Podstawowe: @6x2, wtdme: @4x8
Cisnienie zasilania ukfadu pneumatycznego MPa 510 % dla chwytaka pneumatycznego
Stopieri ochrony 1P20 IP54 (IP65 z dodatkowym mieszkiem, opcjonalnie dostepny model do czystych pomieszczer)
Kontroler robota CR800-D/CR800-R + R16RTCPU
Dane do zaméwienia Nrkat, 312930/ 312985/ 312991/ 312995/

313651 313666 313672 313676 °



Wymiary i zakresy ruchu

Hl Ramiona robotow RH-FRH
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RH-12FRH/20FRH

Wymiary i zakresy ruchu
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Dane techniczne

B Roboty przemystowe RD-1F500/RD-1F800/RD-1F1100/RD-1F1300

Roboty Delta

Kiedy przedmioty pobierane i umieszczane do pakowania lub
montazu sg stosunkowo lekkie i majg prosta geometrieg, roboty
delta mogg zaoferowac skuteczne, niezawodne i szybkie rozwia-
zanie wysokiej jakosci. Aby napedzac réwnolegta os$ kinematyczna
i sterowac za pomoca standardowego kontrolera robota Mitsubishi
Electric, uzytkownicy moga skorzysta¢ z wysoce dynamicznej tech-
nologii serwo Mitsubishi Electric.

Zalety:
® Lekka i prosta konstrukcja do szybkich aplikacji typu pick&place.
® Bezproblemowa integracja z kontrolerem robota Mitsubishi Electric

® W petni zintegrowany z pozwalajagcym na symulacje oprogra-
mowaniem RT Toolbox3

® Dla przemystu spozywczego dedykowane modele HD z ochrong
RD-1F800 klasy IP69K i wykonaniem ze stali nierdzewnej

Dane techniczne

Charakterystyki/Funkcje

RD-1F500 © RD-1F800 © RD-1F1100C¢ RD-1F1300C

Liczba stopni swobody (liczba osi) 4 4 4 4
Pozycja instalacji Montaz sufitowy
Konstrukcja Kinematyka delta
System napedu Serwosilnik AC (osie J1,J2 i J3: z hamulcem; o$ obrotowa: bez hamulca)
Metoda detekdji pozycji Enkoder absolutny
Udiwig Inamionowy kg 1 1

Maksymalny 2 3
Maksymalny zasieg mm  0500x130 0 800x250 1100x250 1300%250
Czas cyklu (25x300x25 mm z obcigzeniem Tkg) s Max.200 Max. 200 Max. 180 Max. 150
Powtarzalnos¢ pozycjonowania Kierunek X, Y i =02 01 £02

J3 (kierunek Z) mm +03
Temperatura otoczenia °C 5-45
Waga kg 45 80 80 85
Stopier ochrony 1P65
Kontroler robota (R750 @
Dane do zaméwienia Nrkat. Na zyczenie Na zyczenie Na zyczenie Na zyczenie

(@ W celu uzyskania dodatkowych informacji nalezy skontaktowac sie z przedstawicielem Mitsubishi Electric



B Konfiguracja systemu serii F-D

Opcje ramienia robota

iy

Spiralny przewéd
pneumatyczny

o

Kabel wyjé¢ narzedzia

B~

Kabel wejs¢ narzedzia

Zestaw zaworéw
elektromagnetycznych
Zestaw do wewnetrznej insta-
lacji elektrycznej i powietrznej
narzedzia
Skrzynka do zewnetrz-
nego okablowania przez
uzytkownika

Panel uczacy
(opcjonalnie)

Opcje ramienia robota

Spiralny przewéd
pneumatyczny

Kabel wyjs¢ narzedzia

Enkoder

Zakres dostawy

Urzadzenia standardowe

.A._

\.b |
" Interfejs
enkodera
4
:f- ' Kontroler
- robota

Kabel
maszynowy

Karta pamieci SD

impulsowy

-
%W

Przeglad systemu

GOT
Sterownik NC
Ethernet Modut Kabel zewnetrznych
rozproszonych we/wy
we/wy
Interfejs osi Modut
dodatkowych
M wewntetrzych Kabel
we/wy
zewnetrznych we/wy
Komunikacja USB Sterownik
Interfejs CC-Link/ programowalny
Profibus

Opcja bezpie-

Karta sieciowa

czenstwa (EtherNet/IP/Profinet/
MELFA SafePlus CC-Link IE Field)
Opcje oprogramowania .
_. Smart Plus
Karta
Kabel USB rozszerzen funkgji
h,
SSCNETII/H Serwo (MR-J4-)
RT Toolbox3 (Standard/Pro) i
B Konfiguracja systemu serii FR-R (iQ-R Platform)
Ethernet @
System wizyjny
Urzad: : - Interfejs
\;;—’:_ e ] Do zamonto- *
l Robot CPU i b _

>~

Kabel wejs¢ narzedzia

Zestaw zaworow
elektromagnetycznych
Zestaw do wewnetrznej insta-
lacji elektrycznej i powietrznej
narzedzia
Skrzynka do zewnetrz-
nego okablowania przez
uzytkownika

Panel uczacy
(opcjonalnie)

Opcje oprogramowania

Kabel
maszynowy

Kabel SSCNETIII/H

Sterownik robota

Karta pamieci SD

Opcja bezpie-
czenstwa MELFA
SafePlus

Kabel USB

Smart Plus

Sterownik NC

Q-R

Seria MELSEC i

1

SSCNETIII/H

I

RT Toolbox3 (Standard/Pro)

Komunikacja

Funkcja dodatko-
wych osi

Serwo (MR-J4-B)
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Kontroler robota

Hl Dane techniczne kontolerow

Kontroler CR800

Charakterystyki/Funkcje
Dostarczane z robotem

Robot CPU

Sposdb sterowania Sciezka
Liczha sterowanych osi
Jezyk programowania
Metoda uczenia pozydji

Pojemnos¢ pamieci

Zewnetrzne
wejscia/wyjscia

Interfejs

Gniazdo karty SD
Temperatura otoczenia
Wilgotnos¢ wzgledna

Zasilanie

Wymiary wraz z nézkami (SXWxG)

Waga
Konstrukcja (stopien ochrony)
Uziemienie

Liczba punktow uczenia

Liczba krokéw programu

Liczba programéw

We/wy ogdInego przeznaczenia
Dedykowane we/wy

Otwieranie/zamykanie chwytaka

We/wy zatrzymania awaryjnego
Wejécie czujnika otwartych drzwi
Wejscie zezwalajace urzadzenia
Wyjécie trybu

Wyjécie btedu robota
Synchronizacja osi dodatkowych
Ethernet

USB

°C
% RH

Zakres napiecia wejsciowego  V

=
=

Moc zasilania k

mm
kg

C(R800-D

Wydajny kontroler

Kazdy system robota posiada kompak-
towy, modutowy Kontroler, ktéry sktada
sie z procesora centralnego i elektronicz-
nych urzadzen mocy do sterowania praca
elementéw wykonawczych.

Kontrolery robotéw Mitsubishi Electric
maja szczegolnie smukig i kompaktowa
konstrukcje. Niezaleznie od tego, ktérego
robota Mitsubishi uzywasz, jezyk progra-
mowania i opcje s zawsze takie same.

Wstawiajgc opcjonalng karte rozszerzajaca
w odpowiednie gniazdo kontrolera, mozna

dodac specjalne funkcje aplikacyjne. Na

przyktad dostepne sa karty, umozliwiajace

integracje kontrolera robota w réznych
sieciach komunikacyjnych.

CR800-R

RV-2FR/2FRL/4FR/AFRL/7FR/7FRL/7FRLL/13FR/13FRL/20FR
RH-1FHR/3FRHR/3FRH/6FRH/12FRH/20FRH

R16RTCPU

Sterowanie PTP i CP

6 osi robota + 2 osie interpolagji + 6 osi niezaleznych
MELFA-BASICV/VI

Metoda uczenia, metoda MDI

39000 39000

78000 78000

512 512

Opgjonalnie do 256 Do 8192 wspdlnie z CPU PLC

Przypisane do we/wy ogélnego przeznaczenia

8 wejs¢/8 wyjsc

1 (redundantne)
1 (nadmiarowe)

1 (nadmiarowe)
1 (nadmiarowe)
1 (nadmiarowe)
1 (10BASE-T/ T00BASE-TX/1000BASE-T)

1 (Wer. 2.0 tylko funkgje urzadzenia,
terminal mini B)

1
0-40

45-85
RV-2F(L)/4F(L)/7F(L), RH-1FRHR/3FRH/3FRHR/6FRH/12FRH/20FRH: 1-fazowe 180-253 V AC

1

040 (Kontrolery)/0-55 (robot CPU)

RV-7FRLL/13FR(L)/20FR: 1-fazowe 207253 V AC

RV-2FR(L), RH-3FRH: 0,5; RV-4FR(L), RH-3FRHR/6FRH: 1,0;
RH-TFRHR/12FRH/20FRH: 1,5; RV-7FR(L): 2,0; RV-7FRLL/13FR(L)/20FR: 3,0

430x99,5x425

12,5

430x99,5x425
12,5

Przypisane do wielu typowych urzadzen CPU

1 (moze by¢ uzywany port USB jednostki
centralnej sterownika programowalnego).

Wszystkie kontrolery majg juz zaimple-
mentowane standardowe funkgcje, takie jak
tacze Ethernet i USB, sterowanie dodatko-
wymi osiami przez SSCNETIII/H i interfejsu
enkodera $ledzacego.

Sterownik CR800 zawiera rowniez karty
wejscia i wyjscia do podtaczenia elektrycz-
nego lub pneumatycznego chwytaka.

CR1DA
RP-TADH/3ADH/5ADH

MELFA-BASIC IV/V

13000

26000

256

Do 256

Przypisane do we/wy ogélnego przeznaczenia

8 wejs¢/0 wyjsc

1 (nadmiarowe)

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

1 (Wer. 2.0 tylko funkcje urzadzenia,
terminal mini B)

0-40

RP-1/3/5ADH, RH-3SDHR:
1-fazowe 180253V AC
1,0

270x290x200
9

Niezalezna, otwarta konstrukcja podtogowa IP20 (moze by¢ umieszczona pionowo lub poziomo) + jako opcja dostepna skrzynka w klasie ochrony IP54
Q 100 lub mniej (uziemienie klasy D)



B Wymiary kontroleréow
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Panel uczacy i zestawy chwytakow

B Panele uczace dla robotow serii FR, SD, SQ i ADH

Obstuga i programowanie

Panel uczacy R56TB to wielofunkcyjny
terminal do sterowania i programowania
wszystkich robotdw serii FR, serii SD/SQ
oraz serii ADH Mitsubishi Electric. Intuicyjny
interfejs obstugi utatwia uzytkownikom
sterowanie ruchami robota i utatwia szcze-
go6towa diagnostyke i monitorowanie pracy
robota. Wszystkie kluczowe funkcje bezpie-
czenstwa, jak ruchy robota, sg zatagczane za
pomoca przyciskdw panelu uczacego.

Do programowania i monitorowania pracy
robota stuzy podswietlany ekran dotykowy
o przekatnej 6,5"

Panel uczacy R56TB
Kompatybilnos¢

Funkde

Programowanie i monitorowanie

Oproécz sterowania ruchami robota,
terminal posiada wiele innych funkgji: na
przyktad pisanie programéw za pomoca
wirtualnej klawiatury ekranowej i moni-
torowanie wszystkich parametréw stanu
systemu, wejs¢ i wyjs¢, w tym dostepnych
za posrednictwem sieci.

Za posrednictwem panelu uczacego R56TB
mozna po prostu zatadowac lub zapisac na
karcie pamieci USB petna kopie zapasowa
robota.

R32TB

Wszystkie roboty Mitsubishi Electric serii FR, SD/SQ i ADH

Obstuga, programowanie i monitorowanie wszystkich funkgji robotow
Odczyt informagji, réwniez w trakcie pracy; edycja
programu przy uzyciu wirtualnej klawiatury;
wyswietlanie do 14 linii kodu programu; mozliwos¢
monitorowania do 256 wejs¢ i 256 wyjs¢; wyswie-
tlanie informacji serwisowych, diagnostycznych

i dla utrzymania ruchu; wyswietlanie btedow ze
szczegétami ostatnich 128 alarméw.

Odczyt danych, réwniez w czasie pracy robota,
edycja programéw za pomoca standardowej
klawiatury T9, monitorowanie statusu wejs¢/wyjs¢,
wyswietlanie alarméw, przycisk potwierdzenia
zlewej lub prawej strony, 36 przyciskéw
funkeyjnych

Oprogramowanie Zintegrowane oprogramowanie systemu operacyjnego z interfejsem uzytkownika opartym na menu
R32TB Menu (jezyk) Niemiecki, angielski, francuski, whoski Angielski, japoriski

. - " ol Monochromatyczny wyswietlacz graficzny LCD

Wyswietlacz Typ/rozmiary Wyswietlacz 6,5" TFT (640x480 pikseli) (24 nakix 8 linii)
Technologia Podswietlany ekran dotykowy Podswietlany wyswietlacz LCD

Interfejsy USB, Ethernet do podtaczenia ze sterownikiemrobota  Ztacze RS422do podtaczenia sterownika robota
Pofaczenie Bezposrednie pofaczenie ze sterownikiem robota, kabel o dtugosci 7 m
Stopien ochrony 1P65 1P65
Waga kg 1,25 0,9
Dane dozamdéwienia  Nrkat. 218854 214968
Akcesoria do montazu
$ciennego Nrkat. A, 2B

Wieszak do R56TB do
montazu $ciennego



B Czujnik sity

B MELFA SafePlus

H Karta MELFA Smart Plus

MELFA

Smart+lus

MELFA SafePlus, Czujnik sity, Karta MELFA Smart Plus

Zestaw czujnika sity

Kiedy roboty RV-FR i RH-FR stykaja sie

z okolicznymi obiektami, wielkos¢ sity
reakcji oraz miekko$¢ moga by¢ kontrolo-
wane za pomoca czujnika sity, osiggajac
wstepnie zaprogramowane wartosci.

Zalety:

® Funkcja do sterowania robotéw podczas
przyktadania konkretnej sity

® Funkcja do sterowania sztywnoscia
pozycji narzedzia

® Funkcja do zmieniania charakterystyki
sterowania podczas pracy robota

Dane techniczne 4F-FS002H-W200

Roboty RV-FRi RH-FR
Kontrolery CR800-D/Q
Max. obcigzenie statyczne 200N/ 4Nm

(Fx, Fy, Fz/ Mx, My, Mz)

® Funkcja do pobierania danych z czujnika
sity i pozycji robota w chwili kontaktu.

® Funkcja do wyswietlania danych
z czujnika sity i utrzymywania wartosci
maksymalnych

® Funkcja do pozyskiwania informacji z czuj-
nika sity, zsynchronizowanych z potozeniem

® Funkcja do pozyskiwania informacji
zczujnika sity jako danych logowania,
zsynchronizowanych z informacja o poto-
zeniu i wy$wietlania jej w postaci wykresu

® Umozliwia rejestrowanie polecen start/
stop, okreslonych w programach robota

® Funkcja do przesytania pozyskanych
logéw na serwer FTP

4F-FS002H-W1000

1000N / 30Nm

Czujnik sity, modut interfejsu czujnika sity, adapter mocujacy czujnik, kabel przejsciowy do wykonania

Zestaw zawiera:

wewnetrznej instalacji, zasilacz 24 V DCfacznie z kablem 1 m, kabel szeregowy miedzy urzadzeniem

a czujnikiem (5 m), kabel SSCNET Il o dtugosci 10 m

Dane do zaméwienia  Nrkat. 313064

Technologia bezpieczenstwa “MELFA
SafePlus” dla kontroleréw robotow
serii FR

Takie funkcje, jak bezpiecznie ograni-
czona predkos¢, bezpiecznie ograniczona
pozycjia i monitorowanie bezpiecznego
momentu s3 gtéwnymi funkcjami, ktére
moga by¢ uaktywnione poprzez wejscia
bezpieczenstwa, w wyniku czego roboty

Dane techniczne 4F-SF002-01

Roboty RV-FR i RH-FR
Kontrolery CR800-D/R
Redundantne bezpieczeristwo L
wejscia / wyjscia Bwejst/4wyjscia

Dane do zaméwienia  Nrkat. 313061

Karta MELFA Smart Plus zapewnia
zaawansowane inteligentne funkcje

Zawiera zintegrowane funkcje do réznych

czujnikéw i funkcje autonomicznych korekt

przy rozruchu:

Dane techniczne 2F-DQ510
Roboty RV-FRi RH-FR
Kontrolery CR800-D/R
Liczba whaczonych funkgji wszystkie funkcje

Dane do zaméwienia  Nrkat. 325728

313105

z serii FR moga by¢ tatwo zintegrowane
z systemami bezpieczenstwa.

Prosta logika bezpieczenstwa do stero-
wania we/wy bezpieczenstwa, moze by¢
zaprogramowana w sterowniku robota
bez uzycia dedykowanego sterownika
bezpieczenstwa.

® Funkcja kompensacji temperatury
mechanizmu robota

® Funkcja wspomagania kalibracji
® Skoordynowane sterowanie dodatko-

wymi osiami

2F-DQ511

Jedna funkga

325729

MVH

el10sS9d



Okablowanie

B Okablowanie wewnetrzne/zewnetrzne

Zestaw dowewnetrznego okablowania (elektrycznegoipneumatycznego) narzedzia

Zestaw ten skfada sie z kabli i przewoddéw Wspornik do mocowania zestawu na
wejsciowych narzedzia, ktére moga by¢ ramieniu 2 jest dofaczony do zestawu.
poprowadzone przez wrzeciono do korca Zestaw moze by¢ uzywany z opcjonalnym
ramienia 2. zaworem elektromagnetycznym.

Dane techniczne 1F-HS3045-01 1F-H54085-01 1F-H56045-01

Roboty RH-1FRHR/RH-3FRH RH-6FRH RH-12FRH/20FRH

Skok mm — 200 350

Dfugos¢ od korica wrzeciona mm 300 300 400

4 przewody pneumatyczne 4 przewody pneumatyczne 4 przewody pneumatyczne

s s (03), 8 przewodéw wejsciowych  (@4), 8 przewodéw wejsciowych  (@6), 8 przewoddéw wejsciowych
3 y chwytaka (0,2 mm?) 2 przewody ~ chwytaka (0,2 mm?) 2 przewody  chwytaka (0,2 mm?) 2 przewody
zasilajace (0,3 mm?) zasilajace (0,3 mm?) zasilajace (0,3 mm?)
0Oba korice s3 wolne : ,
) " Oba korice s3 wolne Oba korice s3 wolne
; e gg*?tcréon"Orgrsr':é?]::f;ﬂ(;{;g:iigt 0d strony ramienia robota znajduje ~ Od strony ramienia robota znajduje
[a) 9 Ford cngﬂ e) natomiasg J sie ztacze HC1 1 HC2, natomiast sie ztacze HC1 1 HC2, natomiast
a dfugaq strona jest in druga strona jest luzna druga strona jest luzna
g. Waga kg 04
)
Dane do zaméwienia  Nrkat. 250468 250469 254396
Zewnetrzna skrzynka do okablowania
Dzieki tej opcji kable wejsciowe i wyj- kabli i przewodéw. Opcja ta moze by¢ uzy-
$ciowe narzedzia oraz przewody pneuma- wana takze w przypadku wersji odpornej
tyczne prowadzace z tytu ramienia 2 do na mgte olejowa oraz modeli do pomiesz-
konca wrzeciona, moga znajdowac sie na czen czystych. Uwzgledniony zostat wspor-

zewnatrz obudowy robota. Uwzglednione nik do mocowania zestawu na ramieniu 2.
zostaty ztacza do podfaczenia przewoddw Zestaw moze by¢ uzywany z opcjonalnym
zewnetrznych oraz uchwyty do mocowania  zaworem elektromagnetycznym.

Dane techniczne 1F-UT-BOX 1F-UT-BOX-01

Robots RH-3FRH/6FRH RH-12FRH/20FRH

Zakres dostawy Osiem przewgdéw pngumatycznych (d_o poiqczenia z2zaworem elektromagnetycznym)
Sruby montazowe (stozkowe podktadki sprezyste, podktadki zwykte)

Ciezar kg 05

Dane dozaméwienia  Nrkat. 251104 254398

Wyciggany
z ramienia robota

Zestaw do zewnetrznego okablowania przedramienia/
Zestaw do zewnetrznego okablowania podstawy

Dzieki tym opcjom wejsciowe przewody Uzyj zalecanej w tabeli metody parowania,
sygnatowe narzedzia, kable komunikacyjne  tak, aby te same kable wyprowadzi¢ od
itp. mozna wyprowadzi¢ z dolnej czesci strony ramienia i na podstawie.

przedramienia i od strony podstawy.

Dane techniczne 1F-HB015-01 1F-HA015-01
Roboty RV-4FRL/7FR/7FRL/7FRLL/13FR/13FRL/20FR
Numer czgsci Zestaw zewnetrznego okablowania przedramienia  Zestaw zewnetrznego okablowania podstawy
Kable sygnatéw wejsciowych 8 o
chwytaka
Podstawa Kabel kamery czujnika wizyjnego 1 1

@ Kable dodatkowe 4 4

Zalecane parowanie o [ J

Dane dozaméwienia  Nrkat. 257936 257935



Zestawy zaworow, mieszki

Bl Wyspy zaworowe

Zestawy zaworow elektromagnetycznych do sterowania
chwytakiem pneumatycznym

2 *; A Opcja ta stosowana jest do sterowania Zawory sa wyposazone w przewody ste-
£ " i_’g}" & chwytakiem zainstalowanym na ramieniu rujace z wtykami umozliwiajacymi szybki
s ' robota. Zestaw zaworéw dostarczany jest i fatwy montaz.
- Wwraz ze wsz'ystkimi'!wmponentami wyma-  Zestawy zawordw elektromagnetycznych
l ganyml’do instalacji, w tym z przewodem powinny by¢ zasilane bezolejowym sprezo-
rozgateznym, ztagczkami i przepustnicami. nym powietrzem.
. 1A-VDOLIE-RP 1F-VVOLIE-01 1E-VDOLIE 3
Dane techniczne
1 2 3 4 1 2 1 2
Liczba zaworow 1 2 3 4 1 2 1 >
Zakres uzycia (typ robota) RP-1/3/5ADH RH-1FHR RV-2FR(B)/RV-2FRL(B) ﬁ
Dziatanie zaworu Podwdjna cewka Zawor prozniowy Podwdjna cewka a
- . 2-stopniowy f o
Metoda przestawiania Metoda wewnetrznego pilota generator préini Metoda wewnetrznego pilota =,
Efektywny przekrdj (wartos¢CV) 1,5 mm 1,5mm 1,5mm o
Zakres cisnien roboczych 2-7 bar 3-6 bar 2-7 bar
Maksymalne cisnienie 10 bar 10 bar 10 bar
m <12
(zas reakgji 2V g‘cs przy <2,5msprzy 24V DC <12 ms przy 24V DC
Maks. czestotliwos¢ pracy 5Hz 5Hz 5Hz
Temperatura otoczenia -10—+50°C -5—+50°C -10-+50°C
Napiecie znamionowe cewki 24VDC£10% 24VDC£10% 24VDC£10%
Dane do zaméwienia  Nrkat. 129780 129781 129792 129793 277712 277713 47397 47398
, 1S-VDOLJE-05 1F-VDOLJE-01 1S-VDOLJE-01 1F-VDOLJE-02 1F-VDOLJE-03
Dane techniczne
Liczba zaworow 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4
Zakres uzycia (typ robota) RH-3FRHR RH-1FRHR, RH-3FRH, RH-6FRH RH-12/RH-20FRH RV-4FRL, RV-7FR, RV-7FRL RV-13FR, RV-20FR
Dziatanie zaworu Podwdjna cewka Podwéjna cewka Podwdjna cewka Podwdjna cewka Podwdjna cewka
Metoda przestawiania Metoda wewnetrznego pilota  Metoda wewnetrznego pilota Metoda wewnetrznego pilota Metoda wewnetrznego pilota Metoda wewnetrznego pilota
Efektywny przekrdj (wartos¢CV) 0,64 mm 0,64 mm 0,64 mm 0,64 mm 0,64 mm
Zakres cinien roboczych 1-7 bar 1-7 bar 1-7 bar 1-7 bar 1-7 bar
Maksymalne cisnienie 10 bar 10 bar 10 bar 10 bar 10 bar
(zas reakgji <22 ms przy 5 bar <22msprzy 5 bar <22msprzy 5 bar <22msprzy 5 bar <22msprzy 5 bar
Maks. czestotliwos¢ pracy 5Hz 5Hz 5Hz 5Hz 5Hz
Temperatura otoczenia -10—+50°C -10—+50°C -10—+50°C -10-+50°C -10—+50°C
Napiecie znamionowe cewki 24V DC£10% 24VDC£10% 24VDC£10% 24VDC£10% 24VDC£10%
Dane do zaméwienia  Nrkat. 238375 250470 250471 250472 250473 153057 153058 153059 153062 255281 255282 255283 255284 268829 268830 268831 268832
B Mieszki
Mieszki
W robotach SCARA RH-1FRHR, RH-6FRH,
RH-12FRH, i RH-20FRH. mozna zwigkszy¢
stopien ochrony do IP65 przez dodanie
mieszka do osi Z.
Rodzaj mieszka Typ robota Diugos¢ osi Z Nr kat.
1F-JS-21 RH-TFRHR 150 mm 277714
1F-JS-01 RH-6FRH 200 mm 251456
1F-JS-02 RH-6FRH 340 mm 251457
1F-JS-05 RH-12FRH 350 mm 255689
1F-JS-06 RH-12FRH 450 mm 255690 °
1F-JS-09 RH-20FRH 350 mm 255693

1F-JS-10 RH-20FRH 450 mm 255694
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Dodatkowe karty rozszerzen

B Karty rozszerzajace

Interfejs sieci Profibus

Karty tego interfejsu umozliwiajg zintegro-
wanie sterownika robota z siecig Profibus.

Interfejs we/wy Profinet/EtherNet/IP /
CC-Link IE Field

Te karty interfejsu pozwalaja na zintegrowa-
nie kontrolera robota z siecig we/wy Profi-
net, Ethernet/IP lub z siecig CC-Link IE Field.

Interfejs we/wy

Liczbe wejs¢ i wyjs¢ mozna zwiekszy¢ mak-  Poprzez dodanie zewnetrznych modu-

symalnie do 64 dodajac moduty interfejsu téw 2A-RZ371 mozna zwiekszy¢ liczbe

2D-TZ378. zdalnych we/wy do 256 (w zaleznosci od
modelu kontrolera).

Dane techniczne 2A-RZ371 2D-TZ378

Zastosowanie Interfejs dodatkowych wejs¢/wyjs¢

Ty Skrzynlfq zt'iecentr'alli'zowany(h we/wy zawiera Wklada_r]a_ karta rozszerzen zawiera 32 wejscia
32 wejscia i 32 wyjscia 132 wyjscia

Zakres zastosowan Wszystkie roboty MELFA, oprécz serii R

Napiecie znamionowe obciazenia Wejscia: 12V/24V; wyjécia: 12V/24V, maks. 0,1 A/ wyjscie

Maks. liczba skrzynek we/wy 7 2

Dane do zaméwienia Nrkat. 124658 218862

Informacje nt. kabli do podtaczenia we/wy patrz strona 45

Interfejs chwytaka pneumatycznego

Karta interfejsu 2A-RZ375 jest stosowanado  elektromagnetycznych (patrz strona XX).
sterowania pneumatycznym chwytakiem
robota. Steruje ona zestawem zaworéw

Dane techniczne 2A-RZ375

Zastosowanie Interfejs do uchwytu pneumatycznego (zawory pneumatyczne)
Zakres zastosowan Wszystkie roboty MELFA, oprocz serii FR i serii F

Iycza Do 4 zaworéw pneumatycznych dwustronnego dziatania

Dane do zaméwienia Nrkat. 124657

Interfejs sieci CC-Link

Interfejs 2D-TZ576 umozliwia zintegrowanie  CC-Link jest szybka karta sieciowa do trans-
sterownika robota CRCJ-D z siecig CC-Link. misji bitowej (dla we/wy) lub w przypadku
rejestrow danych do transmisji stow.

Dane techniczne 2D-T2576
Zastosowanie Interfejs sieci CC-Link
Zakres zastosowar Wszystkie roboty MELFA, oprocz serii R
Kabel komunikacyjny Ekranowana skretka 3-przewodowa
Maks. liczba punktow we/wy N
i rejestréw danych 126 we/wy/16 rejestrow danych
Okres odswiezania 7,2ms
i o 100 m przy 10 Mbps, 150 m przy 5 Mbps, 250 m przy 2,5 Mbps, 600 m przy 0,62 Mbps, 1500 m
Odlegtosci komunikaji p1zy 0,15 Mbps
Dane do zaméwienia Nrkat. 219063

Zastosowanie Interfejs sieci Profibus DP

Zakres zastosowan Wszystkie roboty MELFA, oprécz serii R

Kabel komunikacyjny Skretka z pary przewodow

Odlegloéci komunikaji }ggg ?bggzy 9,6/19,2/93,75 Kbps, 1000 m przy 187,5 Kbps, 400 m przy 500 Kbps, 200 m przy
Maks. liczba stéw komunikatu 122

Dane do zaméwienia Nrkat. 218861

Dane techniczne 2D-TZ535-PN-SET 2D-TZ535-EIP-SET 2F-DQ535-CCIEF-SET
Zastosowanie We/wy Profinet EtherNet/IP (C-Link IE Field

Zakres zastosowan Wszystkie roboty MELFA, oprdcz serii R

Kabel komunikacyjny Skretka do Ethernetu przemystowego

Szybkos¢ transmisji 100 Mbit/s 1 Ghit/s

Liczba danych we/wy Maks. 256 bajtéw wysytanych i maks. 256 bajtéw otrzymywanych

Dane do zaméwienia Nrkat. 269546 282409 324560



Kable sygnatowe zlacza
B Kable sygnatowe narzedzia

Kable polaczeniowe

Dostepny jest caty szereg réznych kabli, Dlatego stosujac chwytak pneumatyczny
umozliwiajacych podtaczenie sygnatéw nalezy zawsze podtaczy¢ wejsciowy kabel
sterujgcych i monitorujacych stan narzedzi.  sygnatowy narzedzia. Jeden koniec tego
Jesli uzywany jest chwytak pneumatyczny, kfabla jest. wyposazony we wtyk .do sygna-
nalezy monitorowa¢ jego potozenie. téw z czujnika chwytaka, natomiast drugi

koniec nie posiada ztacza i moze by¢ zakon-
czony zgodnie z wymaganiami systemu.

Dane techniczne 1A-GR200-RP 1E-GR35S 1F-GR355-02 1F-GR60S-01 15-GR355-02
Typ Kabel sygnatow wyjéciowych narzedzia
A RV-4FRL, RV-7FR/RV-7FRL/ RH-1FRHR, RH-3FRH/RH-6FRH/ R
Zakres uzycia (typ robota) RP-1/3/5ADH RV-2FR(B)/RV-2FRL(B) 7FRLL,RV-13FR/13FRL RV-20FR RH-12FRH/RH-20FRH RH-3FRHR
Konstrukcja Itacza na jednym koricu Itacza na jednym koricu Itacza na jednym koricu Iacza na jednym koricu Itacza na jednym koricu ;
R Wykonany na zaméwienie zestaw ~ Wykonany na zamdwienie zestaw ~ Wykonany na zaméwienie zestaw ~ Wykonany na zamdwienie zestaw ~ Wykonany na zaméwienie zestaw (2]
zawordw elektromagnetycznych ~ zawordéw elektromagnetycznych  zawordw elektromagnetycznych  zawordéw elektromagnetycznych  zawordw elektromagnetycznych a
Dfugos¢ mm 2000 350 500 1050 450 o
M
Dane do zaméwienia Nrkat. 129778 47391 255285 250467 166272 ]
Dane techniczne 1A-HC200-RP 1F-H(35C-01 1F-H(35C-02 1F-H(355-02 15-HC00S-01 15-HG30C-11
Typ Kabel sygnatow wejsciowych narzedzia
» RH-1ERHR, RH-3FRH, i LR/
Zakres uzycia (typ robota) RP-1/3/5ADH RH-6FRH RH-12FRH/RH-20FRH RV-7FRL/7FRLL, RV- RH-3FRHR RV-2FR(B)/RV-2FRL(B)
-13FR/13FRL,RV-20FR
Konstrukja Itcza na jednym koricu It3cza na jednym koricu Itacza na jednym koricu Iacza na jednym koricu Itacza na jednym koricu tacza na jednym koricu
e Monitorowanie stanu Monitorowanie stanu Monitorowanie stanu Monitorowanie stanu Monitorowanie stanu Monitorowanie stanu
chwytaka chwytaka chwytaka chwytaka chwytaka chwytaka
Liczba zyt 10 12 12 10 6 n
Dhugos¢ mm 2000 1650 1800 1000 1210 300
Dane do zaméwienia Nrkat. 129779 250474 254395 255286 238376 257063
B Ziaczai kable sygnatowe zaworéow
Podtaczenie do systemu uzytkownika
Chcac skonfigurowac optymalny interfejs mozna wykorzystac¢ do wykonania wta-
pomiedzy systemem robota i aplikacjg uzyt- snych kabli, potrzebnych do podtaczenia
kowa, trzeba wybrac¢ dodatkowe komponenty.  sygnatéw wejsciowych i wyjsciowych
Szeroki zakres dostepnych opcji umozliwia narzedzia (patrz tez tabela powyzej).
takie skonfigurowanie robota, aby dokfadnie
spetniat indywidualne wymagania aplikacji.
Wymienione w ponizszej tabeli ztacza
Dane techniczne R-SMR-09V-B R-SMR-10V-N Wyjécie chwytaka serii S Wejscie chwytakaserii S Zestaw ztaczRV-F/RV-FR  Zestaw ztacz RH-FH/RH-FRH
, X Zestaw zl3czy dla sygnatéw )
L . o . Kabel sygnatow Kabel sygnatéw : Zestaw zlaczy dla sygnatéw
Typ Itacze wyjsciowe narzedzia  Zfacze wyjsciowe narzedzia wyjiciowych narzedzia wejsciowych narzedzia gzlllfﬁf &GR1/2i HC1/2i GR1/2
Wszystkie roboty MELFA, Wszystkie roboty MELFA, . .
Zakres uzycia (typ robota) RP-1/3/5ADH RP-1/3/5ADH zawyjatkiem seril RP-ADH 2 wyjatkiem seriiRP-ADH  \1°115 o 12001 oDyl tohoty
oraz RV-FR oraz RV-FR
Konstrukcja Czamne, 9 -stykowe Biate, 10 -stykowe 8 -stykowe 6 -stykowe Kompletny zestaw Kompletny zestaw
Zawartos¢ opakowania Wtyki styki Wtyki styki Wiyk i styki Wiyk i styki Wiyk i styki Wtyki styki e

Dane do zaméwienia Nrkat. 132112 132113 164814 164815 268039 273182
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Przewody pneumatyczne, kable rozszerzajace

B Sprezyste przewody pneumatyczne

W Wymienne wezyki do chwytaka
Wezyki spiralne uzywane sa do chwytaka stosowania w robotach przeznaczonych do

pneumatycznego. Nadaja sie takze do pracy w Srodowisku czystym.

Dane techniczne 1E-ST0404C 1E-ST0408C-300 TN-ST0608C-01 15-5T0304S
Typ Wezyk spiralny
Zakres uzycia (typ robota) 'fxflgffw 2FRL(B), RV-4FRL, RV-TFR/TFR- oyt 1ERHR, RH-3FRH/GFRH RH-12FRH/20FRH, RV-13FR/20FR RH-3FRHR
e Do podwdjnego chwytaka Do poczwérnego chwytaka Do poczwérnego chwytaka Do podwdjnego chwytaka

pneumatycznego pneumaty(znego pneumatycznego pneumaty(znego
Wymiary mm  4x04 8x04 8x06 403
Danedozamdwienia  Nrkat. 47389 270236 269556 238377

H Kable maszynowe do robotéw i kontrolerow

Kable zastepcze zasilajace i sygnatowe

Te kable maszynowe umozliwiajg zmniej- Wersji elastycznych nalezy uzywac do
szenie/zwigkszenie odlegtosci miedzy kon- instalacji kabli w prowadnicach faricucho-
trolerem a ramieniem robota. Dostepne wych i podobnych konfiguracjach. Te kable
sg wersje zaréwno do potaczen statych jak zastepujg standardowe kable dostarczone
i elastycznych. zrobotem.

Dane techniczne 1F-02UCBL-41 1F-10UCBL-41 1F-15UCBL-41 1F-20UCBL-41
Typ Sztywne kable zastepcze do instalacji statej

Zakres uzycia (typ robota) RV-2FR, RV-2FRL, RV-4FRL, RV-7FR/7FRL/7FRLL, RV-13FR/13FRL, RV-20FR, RH-3FRHR, RH-6FRH, RH-12FRH, RH-20FRH

Minimalny promien zginania Ponad 150 mm

Stopieri ochrony Powtoka odporna na olej

Dfugos¢ m 2 10 15 20
Dane do zaméwienia Nrkat. 325730 313106 313107 327863
Dane techniczne 1F-10LUCBL-41 1F-15LUCBL-41 1F-20LUCBL-41

Typ Elastyczne kable zastepcze do instalagji ruchomej

Zakres uzycia (typ robota) RV-2FR, RV-2FRL, RV-4FRL, RV-7FR/7FRL/7FRLL, RV-13FR/13FRL, RV-20FR, RH-3FRHR, RH-6FRH, RH-12FRH, RH-20FRH

Minimalny promieri zginania Ponad 100 mm

Stosunek przewodu do izolagji kabla <50 %

Maks. szybkos¢ ruchéw 2000 mm/s

Trwatos¢ 7,5 miliona razy

Stopieri ochrony Powtoka odporna na olej

Diugos¢ m 10 15 20

Dane do zaméwienia Nrkat. 313108 313109 327864



Kable potaczeniowe, skrzynka zabezpieczajaca kontroler, baterie

H Kable potaczeniowe do komputerow PC i wejsé¢/wyjs¢

Kable polaczeniowe, zlacza

Kabel RV-CABLI stuzy do potaczenia kontro-
lera robota z komputerem PC poprzez tacze
szeregowe RS232C. Kabel MR-J3USBCBL3M
mozna wykorzystac¢ do potaczenia USB.

Kabel potagczeniowy 1/0 stuzy do podtacze-
nia urzadzen peryferyjnych z réwnolegtym
interfejsem we/wy. Jeden koniec kabla jest
wyposazony w ztgcze do réwnolegtego
portu we/wy. Drugi koniec nie posiada zt3-
cza i uzytkownik moze podfaczy¢ go bez-
posrednio do urzadzenia peryferyjnego.

Dane techniczne MR-J3USBCBL3M 2A-CBLO5 2A-(BL15 2D-CBLO5 2D-(BL15
Typ Kabel USB
. Potaczenie USB-  Kabel we/wy do Kabel we/wy do
Zastosowanie sterownkPC  2A-RZ371 12378
Zakres zastosowarn FR Serii Wszystkie roboty MELFA, oprocz serii R
Konstrukcja Mini USB Iacze po jednej stronie
Dhugos¢ m 3 5 15 5 15
Dane do zaméwienia Nrkat. 160229 47387 59947 218857 218858

B Skrzynka zabezpieczajaca kontroler (IP54)

Skrzynka zabezpieczajaca kontroler CR800
zapobiega przed przedostawaniem sie
ze Srodowiska pracy mgty olejowej lub
innych czynnikéw. Przéd obudowy jest

wyposazony w przetacznik trybu pracy
oraz ztacze do panelu uczacego.

Dane techniczne CR800-MB

Typ Skrzynka zabezpieczajaca kontroler
Zastosowanie Kontroler CR800
Wymiary (WxHxD) mm  495x250x725
Dane do zaméwienia Nrkat. 313062
H Baterie
Baterie

Baterie stosowane sa do podtrzymania
zasilania enkodera i pamieci.

Ml SJBismi

&
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Dane techniczne Seria RP-ADH
MR-BAT6V1 llos¢szt. —
A6BAT llos¢szt. 3
Q6BAT llosészt. 1

Zestaw baterii RH-FR/RV-FR

Do serii RH-FR i serii RV-FR sktada sie z 4 sztuk. MR-BAT6V1

Liczba baterii zalezy od typu robota.
W przypadku serii FR zestaw akumulato-
rowy mozna zamoéwic bezposrednio.

Seria RH-FRH Seria RV-FR Nr kat.
4 248692
— 4077
— 130376
327911

MVH
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Opcje konfiguracyjne

B Przeglad opcji do wszystkich robotow

RV-7FRM/  RV-13FRM/
RV-4FRLM  RV-7FRLM  RV-13FRLM/ RH-3FRH  RH-6FRH
RV-7FRLLM RV-20FRM

RV-2FR(B)/
RV-2FRL(B)

RH-12FRH/

RH-20FRH RH-1FRHR  RH-3FRHR

RP-
1/3/5ADH

Oznaczenie

Panel uczacy R321B o ([ J [ J [ J [ J [ J ([ J ([ [ J o 214968 38
Panel uczacy R56TB (] ([ J [ J [ ] o (] ([ J [ ] [ J [ ] 218854 38
Cavjnik iy 4F-FS002H-W200 ([ [ J [ J [ J [ J ([ J [ J [ J [ ] 313064 39
4F-FS002H-W1000 ([ J [ J [ o (] ([ J [ J [ ] [ 313105 39
MELFA SafePlus 4F-SF002-01 [ J [ J [ ] [ J ([ J [ J [ J [ J o 313061 39
Karta MELFA Smart Plus 2F-DQ510 [ J [ ] [ J (] ([ J [ J [ ] [ (] 325728 39
2F-DQ5SM [ ] [ J [ J ([ J [ J [ J [ J [ J (] 325729 39
Zestaw z pojedynczym zaworem  TA-VDO1E-RP [ J 129780 4
Zestaw z podwdjnym zaworem  TA-VD02E-RP [ J 129781 41
Zestaw z potrojnym zaworem  TA-VDO3E-RP [ J 129792 4
, 1A-VDO4E-RP [ J 129793 41

Zestaw z poczw6rnym zaworem
> 15-VDO4E-05 (] 238375 4
E Zestaw z pojedynczym zaworem  1E-VDO1E [ J 47397 41
3 Zestaw z podwdjnym zaworem  1E-VDO2E o 47398 4
g. Zestaw z pojedynczym zaworem  1F-VDO1E-01 [ J [ J ([ J 250470 41
o Zestaw z podwojnym zaworem  1F-VD02E-01 o o (] 250471 4
Zestaw z potrojnym zaworem  1F-VDO3E-01 [ J [ J ([ J 250472 M
Zestaw z poczwdmym zaworem  1F-VDO4E-01 o o ([} 250473 4
Zestaw z pojedynczym zaworem  1F-VDO1E-02 ([ J ([ 255281 41
Zestaw z podwdjnym zaworem  1F-VD02E-02 o ([ J 255282 4
Zestaw z potr6jnym zaworem  1F-VDO3E-02 ([ J ([ J 255283 41
Zestaw z poczw6mym zaworem  1F-VDO4E-02 ([ J o 255284 4
Zestaw z pojedynczym zaworem  1F-VDO1E-03 [ J 268829 41
Zestaw z podwdjnym zaworem  1F-VD02E-03 o 268830 4
Iestaw z poczwérnym zaworem  1S-VDO4E-01 [ J 153062 41
l':‘r’égﬂly(:‘ﬂﬁe“aw ZWOTOW. 16 \y1E-01 ° mm #
l;?éiiv;?g\r:’yyiﬁstaw Zaworéw TF-UVO2E-01 (] 277713 41
1F-JS-21 (] 277714 4
1F-JS-01 [ ) 251456 4
1F-JS-02 [ ] 251457 4
Mieszki 1F-JS-05 [ ) 255689 4
1F-JS-06 [ J 255690 4
1F-JS-09 [ ) 255639 4
1F-JS-10 [ J 255694 4
Interfejs do sieci (C-Link @ 2D-T2576 [ ] (] ([ J [ J [ ] o o ([ J [ J [ J 219063 Y]
Interfejs do sieci CC-Link IE Field  2F-DQ535-CCIEF-SET o o ([ J [ J [ J [ J ([ J ([ [ J o 324560 4
Interfejs do sieci Profibus @ 2D-T2577 [ J ([ J o o o o ([ J o [ J o 218861 ]
Interfejs do sieci Profinet 2D-TZ535-PN-SET ([ J o [ J o o ([ J o [ J o o 269546 42
Interfejs Ethernet/IP 2D-TZ535-EIP-SET o o o o o ([ J ([ J o o o 282409 42
. 2D-TZ378 [ J ([ J ([ J [ J [ J [ J ([ J ([ [ J [ J 218862 4

Interfejs we/wy ©

2A-RZ371 [ ] ([ J [ J [ J [ J [ J ([ J [ J [ J [ ] 124658 42
:)"rfsl’jfrﬁ;t;mye‘;ga M-RI3T5 ® 5T 4
1A-GR200-RP o 129778 43
1E-GR35S ([ J 47391 43
fﬁ&‘;’t;{(ga"a'” WYJSAOWRG0 e GR3ss.g ° ° ° w585 8
1F-GR60S-01 o (] ([ J [ J 250467 43
15-GR355-02 [ J 166272 43
1A-HC200-RP [ J 129779 43
1F-HG35C-01 [ J [ J ([ J 250474 43
Kabel sygnatu wejsciowego  TF-HB35C-02 ® 254395 43
chwytaka 1F-H(355-02 () ) [ ) 255286 43
15-HC00S-01 ([ J 238376 43
1S-HG30C-11 [ ] 257063 43
e Ifacze wyjsciowe chwytaka ~ R-SMR-09V-B [ J 132112 ;3

Iacze wejsciowe chwytaka ~ R-SMR-10V-N [ J 132113 ;3



B Przeglad opcji do wszystkich robotow

Ijcze sygnatu wyjsciowego
chwytaka

Iacze sygnatu wejsciowego
chwytaka

Iestawy ztacz

Sprezyste przewody
pneumatyczne

Zestaw do wewnetrznego
okablowania i orurowania

Zewnetrzna skrzynka do
okablowania/orurowania

Zestaw zewnetrznego
okablowania przedramienia

Zestaw zewnetrznego
okablowania podstawy

Kabel przedtuzajacy do
statej instalacji

Elastyczny kabel przedtu-
2ajacy

Kabel USB do potaczenia
zkomputerem PC

Kabel do podtaczenia we/wy 1

Skrzynka zabezpieczajaca
sterownik (IP54)

Uchwyt nascienny
Uchwyt nascienny

(@) zawyjatkiem serii R/Q

Oznaczenie
Wyjscie
chwytaka serii S
Wejscie
chwytaka serii S

Zestaw zlacz
chwytaka RH-FH

Zestaw zlacz
RV-F/RV-FR

1E-ST0404C
1E-ST0408C-300
15-5T03045
1N-ST0608C-01
1F-HS3045-01
1F-HS4085-01
1F-HS6045-01
1F-UT-BOX
1F-UT-B0X-01

1F-HB01S-01

1F-HA01S-01

1F-02UCBL-41
1F-10UCBL-41
1F-15UCBL-41
1F-20UCBL-41
1A-05LCBL-1
1F-10LUCBL-41
1F-15LUCBL-41
1F-20LUCBL-41

MR-J3USBCBL3M

2A-(BLO5
2A-(BL15
2D-(BLO5
2D-(BL15

CR800-MB

R32TB uchwyt
nascienny
R56TB uchwyt
nascienny

RV-2FR(B) ;
RV-2FRL(B) RV-AFRLM RV-7FRLM

RV-7FRM/  RV-13FRM/

RV-13FRLM/ RH-3FRH
RV-7FRLLM RV-20FRM

RH-6FRH

Opcje konfiguracyjne

RH-12FRH/
RH-20FRH RH-TFRHR  RH-3FRHR

RP-
1/3/5ADH

164814

164815

273182

268039

47389
270236
238377
269556
250468
250469
254396
251104
254398

257936

257935

325730
313106
313107
327863
167304
157582
313109
327864

160229

47387
59947
218857
218858

313062

274317

204294

43

L]

L]

43

44
4
4
4
40
40
40
40
40

40

40

4
4
4

4
4
4
44
45

45
45
45
45

45

38

38
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MELFA-BASIC IV

Il Oprogramowanie MELFA-BASIC

tatwy do nauki jezyk programowania
MELFA-BASIC

Roboty Mitsubishi Electric sa sterowane za
pomoca programéw pisanych w jezyku MELFA
BASIC. Oprécz instrukcji znanych ze standar-
dowego jezyka BASIC i takich konstrukgji,

jak FOR ...NEXT i GOTO, jezyk MELFA BASIC
zawiera dodatkowe polecenia, wymagane
przy programowaniu robotéw, w tym dodat-
kowe typy danych, instrukcje sterowania
ruchem i chwytakiem oraz instrukcje we/wy.

Podobienstwo do standardowego jezyka
BASIC sprawia, ze jest on tatwy do nauczenia

— :Ruch robota
® O : Pozycja

sie dla poczatkujacych, ktérzy w krétkim cza-

sie moga rozpocza¢ programowanie robotow.

Pomimo swojej prostoty i krotkiej sciezki
uczenia sie, MELFA BASIC jest poteznym
jezykiem, ktéry moze by¢ uzyty do tworze-
nia bardzo ztozonych programoéw robotéw.
MELFA BASIC VI umozliwia uporzadkowane
programowanie z funkcjami i ponownym
uzyciem kodu, a gotowe biblioteki dodat-
kowo zwiekszajg mozliwosci ponownego
wykorzystania i czytelnosci.

v,

< O
—>
50 mm

Place

®

il |

Pobranie detalu

-
M_IN(8)

Program pobierania i odkladania
MVS P_SAFE

Wait M_IN(8) =1

HOPEN 1

*PickPlace

MVS Pick, -50

MVS Pick

HCLOSE 1

DLY 0.2

MVS Pick, -50

MVS Pick, -50

MVS Pick

HOPEN 1

DLY 0.2

MVS Pick, -50

IF M_IN(8) =1 THEN GOTO *PickPlace
MVS P_SAFE

END

= OV 0 N O U b W N =

_ a -
w N — O

—_ -
N O b

Odtozenie detalu

Ruch do pozycji bezpiecznej
Oczekiwanie na ustawienie bitu 8 wejscia
Otwarcie chwytaka 1

Etykieta do skoku,PickPlace”

Programowanie

Programy robota sg pisane w jezyku
MELFA BASIC przy uzyciu komputera PC

i panelu uczacego. Pozycje definiowane
sg za pomoca panelu uczacego. Programy
$3 hapisane przy uzyciu oprogramowania
dla robotéw przemystowych RT Toolbox3,
ktore stuzy do programowania i zarza-
dzania projektami. Na kolejnych stronach
mozna znalez¢ wiecej informacji na temat
oprogramowania.

Przyktad programu

Przytoczony ponizej przyktadowy program
dotyczy operacji pobierania i odktadania
elementéw. Sygnat wejsciowy M_IN(8)
informuje, ze element do pobrania znajduje
sie w potozeniu Pick. Gdy element jest
obecny, sygnat wejsciowy jest ustawiany

na 1 i wykonywana jest operacja pobiera-
nia i odktadania. Element jest pobierany

z pozycji Pick i umieszczony w pozycji Place.
Jezeli nie ma elementu do pobrania, robot
pozostaje w pozycji bazowej P_SAFE.

Ruch liniowy do pozycji odlegtej 50 mm od pozycji,Pick” wzgledem osi Z narzedzia

Ruch liniowy do pozycji “Pick”
Zamkniecie chwytaka 1

Oczekiwanie przez 0,2 s aby mie¢ pewnos¢ wiasciwego zamkniecia chwytaka

Ruch liniowy do pozycji odlegtej 50 mm od pozycji,Pick” wzgledem osi Z narzedzia

Ruch liniowy do pozycji odlegtej 50 mm od pozycji,Place” wzgledem osi Z narzedzia

Ruch liniowy do pozycji “Place”

Otwarcie chwytaka 1 i umieszczenie elementu

Oczekiwanie przez 0,2 s aby mie¢ pewnos¢ wiasciwego otwarcia chwytaka

Ruch liniowy do pozycji odlegtej 50 mm od pozycji,Place” wzgledem osi Z narzedzia

Jezeli pojawit sie kolejny element, operacja pobierania i odkfadania jest powtarzana
Jezeli nie ma nowego elementu, nastepuje powrot do pozycji bezpiecznej i zakoriczenie programu
Zakonczenie programu



Oprogramowanie
B RT Toolbox3
RT ToolBox3 jest oprogramowaniem do cyklu procesu, debugowanie podczas ® Wsparcie dla wszystkich proceséw,
tworzenia programow i petnego wsparcia uruchamiania robota, monitorowanie od programowania i uruchamiania do
technicznego. Oprogramowanie na PC pracy robota po starcie i rozwigzywanie konserwacji
obstuguje wszystko: od uruchomienia probleméw. ® Rozszerzone funkcje symuladji
systemu d.o 'debugowan.l.a, symulaq, ® Kompatybilny zWindows® XP, ® Zaawansowane funkcje konserwacji
utrzymania i eksploatacji. Obejmuje Windows® Vista, Windows® 7, } i
programowanie i edytowanie Windows® 8 | Windows® 10. ® Rozszerzona funkcja dokumentacji

programu, kontrole funkcjonalna przed
zainstalowaniem robotéw, pomiar czasu

Rozszerzone funkcje wizualizacji RT ToolBox3 Funkcje edytowania i debugowania programu

® Aby unikna¢ btedéw, zestaw parametréw mozna zaprezentowac Tworzenie programdéw w jezykach MELFA-BASIC IV/V/VI* Usprawnie-

wizualnie. nie pracy dzieki formatowi wielu okien i réznym funkcjom edytowa-
nia. Jest to przydatne do wykorzystania w czynnosciach kontrolnych,
takich jak wykonanie krokdw programu, ustawienie punktéw prze-
rwania i innych zadan.

® Wyswietlanie nauczonych pozycji oraz trajektorii
punktu srodkowego narzedzia (TCP).

® Mozna tworzy¢ narzedzia, a nastepnie montowac je do robota.

. X , A * MELFA Basic jest jezykiem prog ia, ktory rozszerza i rozwija polecenia potrzebne do
® Do programu mozna importowa¢ modele 3D. (Wspierane for- sterowania robotem.
maty plikow modeli 3D: STL, OBJ) Trudne do zrealizowania operacje MELFA, jak rozbudowa polecen, czy przetwarzanie réwnolegte lub strukturalne,

moga by¢ tatwo obstugiwane w programie MELFA-BASIC.
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Funkcje symulacji

Powiazanie ziQ Works2 Ruchu robota offline i sprawdzenie czasu cyklu dla wyznaczonych

® Zintegrowany pakiet oprogramowania fragmentéw programu.
Skfada sie z GX Works3, MT Works2, GT Works3, RT ToolBox3
i FRConfigurator2, ktdre stanowig oprogramowanie poszczegol-
nych produktéw

® Oprogramowanie do zarzadzania systemem
MELSOFT Navigator jest centralnym konfiguratorem systemu
zawierajaca fatwy w uzyciu interfejs uzytkownika, graficzny
interfejs uzytkownika z dodatkowymi funkcjami wspoétdzielenia
projektu, takimi jak etykiety i parametry systemowe.

Podglad 3D

Graficzne przedstawienie dziatania wraz z wymiarami, kolorem
i innymi okreslonymi informacjami dotyczacymi obszaru roboczego.
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Oprogramowanie

Funkcje monitora

Stuza do monitorowania stanu realizacji programu i zmiennych,
sygnatéw wejsciowych, itp.

Funkcje konserwacji

Funkcje te obejmujag prognoze konserwacji, wsparcie odzyskiwa-
nia pozycji, zarzadzanie parametrami, itd.

Bl RT Toolbox3 Pro

m
i

Symulator robota 3D oferuje potezne wsparcie dla projektu systemu i wstepnego rozmieszczenia.

RT Toolbox3 Pro oferuje ©® dodatkowe
narzedzie do programu SolidWorks @,
wykorzystywanego w systemach pro-
dukcyjnych do symulacji robota na
komputerze PC, przeksztatcajacy Sciezke
obrabianych detali na dane pozycji robota.
Dotozenie RT Toolbox3 pro do platformy
SolidWorks, dodaje i rozszerza funkcje
symulacji na robocie.

® Wczytywanie utworzonych zewnetrznie
w urzadzeniach SolidWorks® danych
czesciiich reorganizacja

® Montaz chwytakéw z plikéw CAD

® Manipulowanie obrabianymi przedmiotami

® Tworzenie danych operacyjnych
z danych zrédtowych CAD 3D

Funkcja automatycznego tworzenia programu robota

Dane zwigzane z uczeniem pozycji oraz programy obstugi robota
niezbedne do jego dziatania moga by¢ automatycznie generowane

przez proste zatadowanie do programu SolidWorks®

odpowiednich zadan, a nastepnie ustawienie warunkéw przetwarzania

i obszaréw za pomoca RT Toolbox3 Pro.

© Formaty, ktére moga byc tadowane do SolidWorks®

® Uczenie offline w otaczajacej przestrzeni
CAD 3D

® Tworzenie programéw do robotéw (szablon)
Procesy przeptywu pracy moga by¢ two-
rzone przy uzyciu kombinacji uczenia
offline i funkcji tacza CAD, a nastepnie
przeksztatcenia w programy robotéw.
(MELFA-BASIC IV, V, VI)

® Symulacja dziatania robotéw

® Wyswietlanie $ciezki ruchu robota
w aplikacji/obszarze roboczym

® Sprawdzanie kolizji pomiedzy robotem
i urzadzeniami zewnetrznymi

® Zapisywanie ruchéw symulowanych do
plikow wideo (format AVI)

® Pomiar czaséw cyklu

® Funkcje debugowania programu robota

® Funkcja Jog - uczenie robota

® Montaz toru jezdnego w celu sprawdzenia
dziatania systemu w nig wyposazonego.

® Kalibracja sekwencji pozycji we wspot-
rzednych CAD i wspétrzednej robota

@ Dodatkowe narzedzie jest to program, ktdry do pakietow
oprogramowania aplikacji dodaje pewne funkdje.
@ SolidWorks® jest zastrzez znakiem
Corp, (USA).

ym firmy SolidWorks

Przyktadowe ekrany do RT Toolbox3 Pro

danych 3 CAD 3D do

- IGES - PAR (Solid Edge TM)

« STEP « IPT (Autodesk Inventor)
« ParasolidR - DWG

« SAT (ACISR) - DXFTM

« Pro/ENGINEERR « STL

« CGR (CATIARgraphics)  + VRML

- Unigraphics « VDA-FS

Uwaga: sprawdz strong SolidWorks® i inne opublikowane dokumenty dotyczace najnowszych specyfikagji.

RS~ |

« Machanical Desktop
« CADKEYR

- Viewpoint

« RealityWave

- HOOPS

« HCG (Highly compres-
sed graphics)
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Your solution partner

Your solution partner

Firma Mitsubishi Electric oferuje wiele réznych urzadzen do automatyzacji, od sterownikdw pr
i EDM.

walnych PLC i pulpitéw HMI po maszyny CNC

Nazwa, ktorej
mozna zaufac

Od powstania nazwy w 1870 roku oko-
fo 45 firm korzysta z nazwy Mitsubishi
w branzy finansowej, handlu i przemysle.

Nazwa firmowa Mitsubishi jest znana na
catym sSwiecie jako symbol najwyzszej
jakosci.

Mitsubishi Electric Corporation dziata
w dziedzinach planowania przestrzen-
nego, transportu, pétprzewodnikdw,
systemow energetycznych, komunika-
cji i przetwarzania informacji, sprzetu
audiowizualnego, elektroniki domowej,
budownictwa, zarzadzania energig oraz
systemdw automatyzacyjnych i posiada
237 fabrykilaboratoriéw w 121 krajach.

ogramo-

Na rozwigzaniach automatyzacyjnych
Mitsubishi Electric mozna polega¢, po-
niewaz dysponujemy wiedza z pierwszej
reki, jedli chodzi o potrzeby dotyczace
niezawodnych, wydajnych i tatwych
w obstudze systemoéw do automatyzadji
i sterowania.

Mitsubishi Electric, jako jedno z najwiek-
szych w Swiecie przedsiebiorstw z catko-
witym obrotem ponad 4 biliony Jenow
(ponad 40 miliardéw USD), zatrudnia-
jace ponad 130,000 pracownikow, po-
siada srodki oraz zaangazowanie, aby
zapewni¢ najlepszy serwis i wsparcie jak
rowniez dostarczy¢ najlepsze produkty.

Srednie napiecie: VCB, VCC

Monitorowanie zasilania, zarzadzanie energia

Sterowniki kompaktowe i modu

La

itowe

Przetwornice czestotliwosci, serwonapedy i silniki

Roboty: SCARA, przegubowe

Obrabiarki: EDM, laserowe, IDS

Klima

W
\Lm

fotowoltaika, EDS




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.
Pekaiska 621/7

CZ-155 00 Praha 5

Phone: +420 255 719 200

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: +39 039/60 53 1

Netherlands

Mitsubishi Electric Europe B.V.
Nijverheidsweg 23C

NL-3641RP Mijdrecht

Phone: +31 (0) 297 250 350

Poland

Mitsubishi Electric Europe B.V.
ul. Krakowska 48

PL-32-083 Balice

Phone: +48 (0) 12 347 65 00

Russia

Mitsubishi Electric (Russia) LLC
2bld. 1, Letnikovskaya st
RU-115114 Moscow

Phone: +7 495/ 721 2070

Spain

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 B..
(Scandinavia)

Hedvig Mollers gata 6
SE-223 55 Lund

Phone: +46 (0) 8 625 10 00

Turkey

Mitsubishi Electric Turkey Elektrik
Uriinleri AS.

Serifali Mahallesi Kale Sokak No:41
TR-34775 Umraniye-ISTANBUL
Phone: +90 (216) 969 25 00

UK

Mitsubishi Electric Europe B.V.
Travellers Lane

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

Representatives
Austria Belarus Bosnia and Herzegovina Bulgaria Croatia Czech Republic Denmark
GEVA 000 TECHNIKON INEARBT d.0.0. AKHNATON INEA CR AutoCont C.S.SR.O. HANS FBLSGAARD A/S
Wiener Strafe 89 Prospect Nezavisimosti 177-9 Stegne 1 4, Andrei Ljapchev Blvd, PO Box 21 Losinjska 4 a Kafkova 1853/3 Theilgaards Torv 1
A-2500 Baden BY-220125 Minsk S1-1000 Ljubljana BG-1756 Sofia HR-10000 Zagreb CZ-702 00 Ostrava 2 DK-4600 Koge
Phone: +43 (0)2252 /85 55 20 Phone: +375 (0)17 /393 1177 Phone: +386 (0)1/513 8116 Phone: +359 (0)2/ 817 6000 Phone: +385 (0)1 /36 940-01/-02/-03 | Phone: +420 595 691 150 Phone: +45 4320 8600
Estonia Finland Greece Hungary Latvia Malta Portugal
Electrobit OU UTU Automation Oy UTECOABEE. AxiCont Automatika Kft. OAK Integrator Products SIA ALFATRADE Ltd. Fonseca S.A.
Parnu mnt. 160i Peltotie 37 5, Mavrogenous Str. (Robot Center) Rokolya utca 1-13 Ritausmas iela 23 99, Paola Hil R Joo Francisco do Casal 87/89
EST-11317, Tallinn FIN-28400 Ulvila GR-18542 Piraeus HU-1131 Budapest LV-1058 Riga Malta-Paola PLA 1702 PT-3801-997 Aveiro, Esqueira
Phone: +3726518 140 Phone: +358 (0)207 / 463 500 Phone: +30 (0)211/ 1206-900 Phone: +36 (0)1 / 412-0882 Phone: +371 67842280 Phone: +356 (0)21 /697 816 Phone: +351 (0)234/ 303 900
Romania Serbia Slovakia Slovenia Ukraine
Sirius Trading & Services INEA SR d.0.0. SIMAP SK INEARBT d.0.0. CSC- AUTOMATION Ltd.
Aleea Lacul Moril Nr. 3 Ul Karadjordjeva 12/217 Dolné Pazite 603/97 Stegne 11 4B, Yevhena Sverstyuka .

RO-060841 Bucuresti, Sector 6
Phone: +40 (0)21 /430 40 06

SER-11300 Smederevo
Phone: +386 (026) 461 54 01

SK-911 06 Trencin
Phone: +421 (0)32 743 04 72

SI-1000 Ljubljana
Phone: +386 (0)1 /5138116

UA-02002 Kiev
Phone: +380 (0144 / 494 33 44

Egypt

EIM Energy

3 Roxy Square

ET-11341 Heliopolis, Cairo
Phone: +202 24552559

Israel

ILAN & GAVISH Ltd.

24 Shenkar St, Kiryat Arie
149001 Petah-Tikva

Phone: +972 (0)3/922 18 24

South Africa

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

Phone: + 27 (0)11/658 8100

Kontrola wersji

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
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