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MELFA Industrial Robots

Roboty od 1,65 €/hodinu

Ak sa zohladnia ndklady na robota pocas jeho
priemernej Zivotnosti, ktord je pre typické aplikécie
cca 6-7 rokov, prekvapia Vas roboty Mitsubishi svojimi
nizkymi nakladmi len 1,65 €/h za nédkup a prevadzku.

Viac ako 30 000 aplikacii

Modernd automatizacnd technika od Mitsubishi Electric
pomdha technickému pokroku a ekonomickym Uspe-
chom na celom svete. Od roku 1978 pracuju malé priemy-
selné roboty Mitsubishi vo viac ako 30 000 aplikdciach
v najroznejsich oboroch vyurzitia.

Inteligentny dizajn

Vykonné roboty Mitsubishi su vysledkom 3pickovej
svetovej technoldgie kombinovanej s inteligentnym,
starostlivo premyslenym dizajnom. Napriklad pneu-
matické hadice a signalové vodice ulozené priamo
v telese robota redukuju naklady na pripojenie chapa-
diel a snimacov.

Roboty maju duté hriadele motorov
a prevodoviek pre dosiahnutie
maximalnej pevnosti.

Presné harmonické prevodovky
prispievaju k vynimocnej
opakovacej presnosti.

WTSUISH!

Vhodné pre velmi presné osadzovanie
suciastok s opakovacou presnostou
+0,005 mm a dobou cyklu len 0,28 s.

Prvé SCARA roboty na svete
s paralelnou strukturou pre
najvyssiu presnost.
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Vsetky chapadla robotov s kibovym
ramenom zodpovedaju norme
ISO 9409-1.

Vnutorne vedené kdble a hadice
zabranuju zahaknutiu robota
s perifériami.

\ Bezsenzorova identifikacia
kolizii poméha spolahlivo
zabranovat neocakavanym
koliziam.

Méakké spinanie robota
zvy3uje kvalitu montovacich
a spajacich procesov.

Velmi kompaktny tvar pre obmedzené
podmienky instaldcie a pre malé
uzavreté pracovné priestory.

Jednoduché programovanie

Vykonna rada robotov potrebuje aj rovnako
vykonné a uzivatelsky privetivé programovacie roz-
hranie. Mitsubishi ponuka so svojim programovacim
softvérom RT ToolBox2 a simulacnym softvérom
MELFA WORKS softvérové nastroje urobené na mieru
pre svoje roboty.

Kompaktny a ekonomicky

Hospodarnost, kompaktné usporiadanie a vynimoc¢na
spolahlivost su kltucové faktory pre vietky aplikacie.

Pripojitelhost do sieti

Pripojenie do sieti ako Ethernet a CC-Link umoziuje
jednoduchu integraciu riadiacich jednotiek Mitsubishi
do vacsich systémov a ponuka uzivatelovi moznost
pristupu do kazdého kroku procesu.
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Kompletna paleta
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SCARA roboty
NOSNOST

Paleta modelov robotov MELFA pre kazdu aplikéciu, so Sirokym vyberom prevedeni a vykonovych tried.

Pre velmi presné polohovacie ulohy ponuka
Mitsubishi v oblasti SCARA robotov typové
rady RP-AH a RH-SDH s dobami cyklu pod
1 s a polohovacou presnostou az do 5 pm.

Spravne rieSenie pre
kazdu aplikaciu.

Roboty MELFA su navrhované tak, aby ¢o
najlepsie dokazali splnit vacsinu poziadaviek

v priemyselnych aplikaciach, aj s ohladom
na vysoku flexibilitu pri zmenéch vyroby.

Vykonné roboty pre mnohostranné vyuzitie.

Roboty MELFA existuju v réznych preve-

Vel'ky poéet mOdelov deniach a vykonovych triedach:

B Roboty SCARA a roboty

Paleta produktov robotov MELFA obsahuje s kibovym ramenom

velky pocet typov v najréznejSich prevede-
niach. Rada robotov s kibovym ramenom
typovych rad RV-A a RV-SD pritom siaha od B Nosnost 1 kg az 12 kg

vykonnej kompaktnej triedy s nosnostou od g Akény radius od 150 mm do 1385 mm
1 kg az po silnejsie modely s nosnostou 12 kg.

B 4 az6 stupnov volnosti (osi)
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kibovym

RV-A
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Vykonna kompaktna trieda

Manipuldcia s nebezpecnymi kvapalinami v laboratériu

Pohybové osi robota RV-2SDB

Malé, kompaktné
a vykonné

Prave vdaka svojej kompaktnej konstrukcii
a s tym spojenému dosahu cca 500 mm su
tieto 6-osové roboty pouzivané v mnohych
aplikaciach, v ktorych sa moze uplatnit
maly a kompaktny robot samotny alebo
umiestneny do vdcsieho systému. Manipu-
la¢né ulohy pre ukladanie alebo odobera-
nie malych suciastok su silnou strankou
tychto robotov. Dalsie oblasti vyuzitia su
v kontrole kvality alebo manipuldcii so
vzorkami v laboratérnej a medicinskej
technike.

RV-2SDB v aplikécii na malom priestore

Jednoducha
manipulacia

Pre manipulaciu s obrobkami je mozné
pouzit az dve preumatické chapadla.
Hadice ulozené uz v ramene robota pritom
ulahcuju pripojenie stlaceného vzduchu
pre chapadla.

Ak je pozadovany vacsi pracovny priestor
pri kompaktnom tvare robota, moze sa
tento robot MELFA ako aj vietky ostatné
prevadzkovat na pridavnej linedrnej osi.
Ovladanie tejto resp. az do 8 osi je sucastou
standardnej dodavky.

Udaje o RV-2SDB

Pocet osi:

6

Max. nosnost:

3kg

Dosah priruby chapadla:
574 mm

Opakovacia presnost:
+0,02 mm

Max. rychlost:

4.400 mm/s

Typ riadiacej jednotky:
CR1D
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I kibovym

Rychle a ekonomické

Idedlne pre pouzitie v drsnych podmienkach ako su obrabacie stroje

Pohybové osi RV-3SDB

Jednoducha integracia

Roboty rady RV-3SD su navrhnuté pre jed-
noduchu integraciu do existujucich pracov-
nych buniek. Napriklad 32 integrovanych
vstupov a vystupov umoziuje priamu spo-
lupracu so snimac¢mi a akénymi ¢lenmi, ¢o
vedie k redukcii déb cyklu a k jednoduchej
konfiguracii systému.

Dalsou délezitou poziadavkou na kazdu
pracovnu bunku je schopnost komunikacie
s inymi automatiza¢nymi prvkami. Rada
RV-3SD pritom pontika moznost pripojenia
do troch najdolezitejSich sieti: Ethernet,
Profibus/DP a CC-Link.

RV-3SDB vo vyiskrovacom stroji

RV-S

Pre  komplexné  pracovné  bunky
s obmedzenym rozsahom pohybu alebo
pri opracovacich centrach vzdialenych od
seba moze robot RV-3SD riadit az 8 pridav-
nych osi. KedZe dve z tychto osi mézu pra-
covat interpolacne, je mozné jednoduché
a efektivne riadenie pohybu pre obchadza-
nie prekazok. Ostanych Sest osi umoziuje
napr. riadenie linedrnej osi pre pohyb
robota medzi r6znymi aplika¢nymi bodmi.

Zlepsena vybava

Zlepsena vybava robota RV-3SD ponuka
uzivatelovi viac flexibility pri jeho automa-
tiza¢nych rieseniach. Tak umoziuje krytie
IP65 nielen pouzitie pri nejakom stroji
alebo pracovnom mieste, ale aj priamo
v stroji. Toto je velkou vyhodou najma pri
obrabacich strojoch, kde sa pouzivaju pri
obrdbani oleje.

Udaje o
RV-3SDB/-3SDJB

Pocet osi:

RV-3SDB 6

RV-3SDJB 5

Max. nosnost:

RV-3SDB 3,5(3) kg
RV-3SDJB 3,5 (3) kg
Dosah priruby chapadla:
RV-3SDB 727 mm
RV-3SDJB 726 mm
Opakovacia presnost:
RV-3SDB +0,02 mm
RV-3SDBJ +0,02 mm
Max. rychlost:

RV-3SDB 5,500 mm/s
RV-3SDJB 5,300 mm/s
Typ riadiacej jednotky:
RV-3SDB CR1D
RV-3SDJB CR1D

Roboty s
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Multifunkcné
riadiace jednotky
robotov

Roboty RV-SD su riadené cez multitaskin-
gové riadiace jednotky CR2D. Moznost pripo-
jenia lubovolného systému na spracovanie
obrazu, riadenie az 8 dalsich osi alebo rychle
pripojenie cez Ethernet su len niektoré
z pozoruhodnych vlastnosti tychto vykon-
nych robotickych riadiacich jednotiek. K nim
patri aj sledovanie transportného pasu, bez-
snimacova detekcia kolizii a mnoho dalsich
funkcii pre optimalizaciu doby cyklu.

Udaje o
RV-6SD/-6SDL/-12SDL
Pocet osi:

6

Max. nosnost:

RV-6SD/-6SDL 6 (5) kg
RV-12SD/12SDL 12 (10) kg

Dosah priruby chapadla:

RV-6SD 781 mm
RV-6SDL 987 mm
RV-12SD 1,183 mm
RV-12SDL 1,482 mm
Opakovacia presnost:

Robot RV-5D v akii RV-6SD/-6SDL +0.02 mm

RV-12SD/12SDL ~ +£0.05 mm
Max. rychlost:

Navrhnuty pre

k L L k RV-65D 9,300 mm/s
vvsokv vvkon RV-6SDL 8,500 mm/s
Pohybové osi RV-125DL y y y RV-12SD 9,600 mm/s

RV-12SDL 9,500 mm/s

So svojou manipula¢nou hmotnostou az
do 12 kg, s maximéalnym akénym radiom
1385 mm a vysokou presnostou (opakova- | RV-65D/-65DL CR2D
cia presnost +0,05 mm) sa typova rada RV-125D/-125DL  CR2D
RV-SD optimalne hodi pre manipulaciu s
obrobkami v priemyselnej vyrobe alebo
pre prepojenie Casti zariadeni. Najnovsia
technoldgia zabezpedi drasticku redukciu
doby cyklu. Hodnota pre 12-palcovy test je
u vsetkych novych robotov mensia ako
1 sekundal

Typ riadiacej jednotky:
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Specialisti na paletizaciu

Inteligentna
samokontrola

Bezsnimacova kontrola kolizie moéze zabranit
napr. skodam, ktoré by mohli byt spésobené
pri procese ucenia kontaktom obehového
vretena s periférnymi zariadeniami. Ked' je
této funkcia aktivovand, akykolvek kontakt
automaticky ihned'zastavi robota.

Optimalizovany dizajn

Solenoidové ventily pre riadenie chpadla
sU nainstalované na zadnej strane druhého
ramena. Pomocou takto optimalizovaného
dizajnu sa minimalizuju vplyvy napdjania
chapadla a okolitych komponentov.

Dalej umoznuju vnutri ulozené tlakové
hadice a vodice snimacov jednoduché pri-
pojenie chapadiel a snimacov.

Masova vyroba rovnakych produktov ako CR-ROM na beziacom pase

So SCARA robotmi typovej rady RH-SDH su
k dispozicii vykonné roboty urcené 3pe- - .
cidlne pre paletizaciu a montazne prace. Udaje (o)

Roboty disponuji novovyvinutymi servo- RH'6$DH/'1 2SDH/

motormi a prevodovkami, ktoré umoznuju
prevadzku s vysokou rychlostou pri opimal- '205 DH
nom zrychleni/brzdeni. Tak dosiahne napri-

klad robot RH-12SDH o0 18 % vysiu rychlost Pocet osi:

ako porovnatelné modely robotov. 4
Max. nosnost:
RH-6SDH 6 (2) kg
RH-12SDH 12 (4) kg
RH-20SDH 20 (5) kg
Dosah priruby chapadla:
RH-6SDH 550 mm
RH-12SDH 850 mm
RH-20SDH 850/1000 mm

Pohybové osi robota RH-SDH . .

Opakovacia presnost:
RH-6SDH +0,02 mm

RH-12SDH/-20SDH £0,025 mm
Max. rychlost:

RH-6SDH 7,782 mm/s
RH-12SDH/-20SDH 11,221 mm/s

Typ riadiacej jednotky:
CR2D

Robot RH-6SDH pri paletizovani
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Superrychle a velmi presné

' ! - : Pre aplikacie, pri ktorych sa vyzaduje vacsia
I nosnost alebo dosah, sa najlepsie hodia
* roboty typov RP-3AH a RP-5AH s nosnostou

3 kg resp. 5 kg a dosahom 335 mm resp.
453 mm.

Zvysenie efektivity
vo vyrobe

Vzhladom na svoje malé rozmery a vysoku
presnost su roboty typu RP jednoznacne
najvhodnejsie v aplikacidch v oblasti mikro-
manipulécie. TaZiskom ich pouzivania je
mikromontaz alebo osadzovanie a spajkova-
nie dosiek s ploSnymi spojmi (technika SMD)
pri vyrobe dnes beznych elektronickych spo-
trebicov, napr. mobilnych telefénov. V porov-
nani s pevnymi automatmi ponuka tato
typova rada vyssiu flexibilitu vyroby a vedie
tak k zvysovaniu efektivity produkcie.

Udaje o
RP-1AH/-3AH/-5AH

Pocet osi:

4

Max. nosnost:

RP-1AH 1kg
RP-3AH 3kg
RP-5AH 5 kg
Opakovacia presnost:
RP-1AH +0,005 mm
RP-3AH +0,008 mm
RP-5AH +0,01 mm

Max. rychlost:

Presna praca na malom priestore RP-1AH 800 mm/s
RP-3AH 960 mm/s
RP-5AH 960 mm/s
Presnost v malom Typ riadiace] jednotky:
Pohybové osi rady RP-AH priestore CR1

Vsade tam, kde sa musia prvky opracovavat
presne a rychlo na obmedzenom priestore,
je RP-1AH vo svojom zivle. Pri instala¢cnom
podoryse len cca 200 x 160 mm ma dosah
236 mm a mdze umiestriovat prvky s pres-
nostou 0,005 mm.

Tym sa tento robot zaraduje k optimalnym
rieSeniam pri aplikaciach Pick-and-Place.
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Programovanie

lahké

Programovanie

lahké

Rychla

Programovanie je lahké

Lahka obsluha

Programovanie ramena robota Mitsubishi je
omnoho jednoduchdie, ako si vacsina ludi
predstavuje. Programovaci jazyk je zostaveny
z jednoduchych prikazov. Napriklad instruk-
cia MOV sa pouziva pre pohyb robota.

Takto umoznuju softvérové baliky RT ToolBox
a MELFA WORKS vytvéranie komplexnych
programov a simulacii, ktoré umoznuju
este pred kupou skuto¢ného hardvéru
zostavenie a test Vami Zelanej robotickej
aplikacie.

Lahké programovanie na mieste

RT ToolBox2 -
Od profesionalov
pre expertov

K vykonnému programovaciemu jazyku
pre roboty patri aj vykonné programovacie
prostredie.

RT ToolBox2 je Standarny programovaci
ndstroj pre vietky roboty Mitsubishi. Pomo-
cou programovacich jazykov ~MELFA
BASIC V alebo MELFA BASIC IV je mozné
vytvorenie jedného programu za niekolko
minut. Ak je program otestovany a optima-
lizovany, potrebujete len niekolko kliknuti
mysou, aby ste ho z PC preniesli cez siet,
USB alebo cez sériovy kabel k robotom.

i@ [
[mi [+l

Zoznamy parametrov

Monitoring a
vizualizacia

Pocas vykondvania programov su pohyby
robotov monitorované a vizualizované
pomocou rozsiahlych diagnostickych
funkcii programu RT ToolBox2. Momen-
télne rychlosti osi a pruddy motorov su
zobrazované vedla aktudlnych stavov
vstupov a vystupov v prehladnej forme.
Vsetky aktudlne spracovavané programy
sledujete live a takto jednoducho a bez-
pecne identifikujete chyby programu.

Skupina okien pre zadavanie parametrov

Naviac Vam déava RT ToolBox2 ndstroje pre
archivaciu programu a zalohovanie nasta-
venych parametrov robota.

Mnoho funkcii -
pre Vas prospech

B Funkcia online ,teach in” pre polohy
robota

Zobrazenie pol6éh v 3D zobrazeni
robota

Kontrola syntaxu

Monitor vstupov/vystupov
Monitor premennych

Online vykonavanie instrukcif
Diagnostika chyb

Editor pol6h

Sprava projektov
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Rychla a jednoducha simulacia

MELFA WORKS je 3D simulaény néstroj.
Ponuka mozZnost zobrazovat celé pracovné | Bie oy @-E-USARqAc+aE- 90009 98| es|
bunky, samotného robota a jeho posobe- I+ ekl - | i, e el | o il

nie s okolim. MELFA WORKS je pridavok
(Add-on) ku programu SolidWorks a preto
mobze vyuzivat vietky rozdirené funkcie
tohoto moderného 3D-CAD balika. Takto sa
mozu  napriklad chdpadld, snimace a
ostatné komponenty stiahnut z rozsiahlych
kniznic a priamo pouzivat v programe
MELFA WORKS.

MEre4mEsOATS]

A S B [

Vykonné nastroje

MELFA WORKS pontka vykonné nastroje
pocas celého procesu projektovania, pro-
gramovania i testovania.

Kontroly dosiahnutelnosti v skorych fazach
projektovania zarucuju vyber vhodného
robotického systému. Jednoduchym a lahko
menitelnym umiestnenim robotov a dalSich
komponentov pracovnej bunky sa dosiahne
optimalizacia rozmiestnenia zariadenia.

Priemyselny simula¢ny softvér MELFA WORKS

Autenticka
simulacia okolia

Vytvorené robotické programy su testo-
vané v simula¢nom prostredi, takze redlnu
pracovnu bunku nemusite vyberat z pro-
dukéného procesu.

Uspory nakladov

RT ToolBox2 a MELFA WORKS su vykonné
nastroje zarucujuce optimalne zostavenie
a prevadzku automatizacnych zariadeni
s robotmi a tym aj garantujuce splnenie naj-
vyssich poziadaviek na bezpecnost pri pro-
jektovani a prevadzke.

Monitoring vykondvania programu pri simulacii

Model Explorer zjednodusuje spravu objektov

Roboty su programované v simula¢énom
prostredi vo svojich riadiacich jazykoch
(MELFA BASIC V alebo MELFA BASIC V),
takze prenos do reédlnych robotov sa robi bez
nutnosti dalsich prekladacich a spracovacich
krokov. Uz pri simuldcii sa pouziva zndmy
roboticky programovaci jazyk a tym aj exis-
tujuci know-how. Integrovana online pomoc
pritom kedykolvek podporuje formulaciu
korektného syntaxu.
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Inovacia v pohybe

Malé a kompaktné

Malé a kompaktné su aj riadiace jednotky
robotov MELFA. Pri rozmeroch takmer
o velkosti PC sa mo6zu nainstalovat na
malom priestore, bez toho aby zaberali
cennu produkénd plochu. S multitaskingo-
vym riadenim a vykonnym programovacim
jazykom MELFA BASIC sa dé lahko reali-
zovat riadenie casti zariadenia. InStrukcie
programovacieho jazyka jednoducho pod-
poruju napriklad aj pripojenie kamier pre
rozoznavanie objektov.

Sila a presnost

Vysokopresné AC servomotory pohybuju
cez bezvoélové harmonické prevodovky
jednotlivymi osami robotov. Priamo po
zapnuti napajania moéze robot zacat so svo-
Nanasanie tesniacej hmoty na obrobok jou pracou, pretoze kazdy motor ma abso-
lutny enkdder pre urcenie polohy.

Roboty Mitsubishi uz roky demonstruju
vykonnost a produktivitu svojej inovativnej
technoldgie v tisickach aplikacii po celom
svete.

Roboty Mitsubishi sa pouzivaju v takmer
vsetkych oblastiach automobilového prie-
myslu a jeho dodévatelskych firmach,
v medicinskej a laboratérnej technike ako
aj v tréningovych aplikaciach. So svojimi
vykonnymi riadiacimi jednotkami presta-
vuju tieto roboty efektivne, spolahlivé
a lahko instalovatelné rieSenie pre vietky
aplikdcie od manipuldcie s obrobkami
alebo nastrojmi, kontrolu kvality, montaz
malych i velmi malych dielov az po kom-
plexné ulohy, v ktorych riadiaca jednotka
robota riadi aj celé zariadenie. Aplikacia na obmedzenom priestore

Presné operacie na
malom priestore

Kompaktné paralelné rameno SCARA
robota Mitsubishi je so svojou instala¢nou
plochou o velkosti strdnky A5 a opakova-
cou presnostou £0,005 mm jedinecné na
celom svete. S takouto presnostou a dobou
cyklu len 0,28 s je takmer idedlne pre apli-
kacie s presnym osadzovanim suciastok.
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Presnost a flexibilita

Obsluha obrabacieho stroja

Flexibilné pouzitie

KedZe su roboty Mitsubishi vybavené so
Standardnou prirubou pre chdpadlo, mozu
sa na nich namontovat lubovolné chapadla
podla I1SO 9404-1. Vo vnutri umiestnené
kable a hadice zabranuju zahaknutiu
robota s perifériou. Cez bezsnimacovu
identifikaciu kolizie reaguje robot na
nepredvidatelné zrazky. Dalej disponuju
roboty funkciou méakkého spinania osi pre
zlepSenie skladacich procesov.

B Rychle uvedenie do prevadzky

Doba prvého uvedenia do prevadzky
robotického systému Mitsubishi je len cca
5 minut. Vzhladom na lahko zrozumitelny
programovaci jazyk a komfortné softvé-
rové nastroje je programovanie a pre-
védzka detskou hrackou.

B Univerzélne rozsiritelny

Vzhladom na velky pocet opcii a rozsirujucich
kariet sa moéze robot idealne prispdsobit
svojmu pracovnému okoliu a prislusnej apli-
kacii. K tomu patria chapadla ako aj zastréné
karty pre pripojenie do najroznejsich sieti
akoaj rozsirenia vstupov/vystupov a mnoho
dalsich.

Idealny skoliaci robot

Festo Didactic, jeden z celosvetovo vedu-
cich dodavatelov skoliacich systémov, sa uz
pred rokmi rozhodol pre pouzitie robotov
Mitsubishi vo svojich Skoliacich systémoch.
V stovkach tréningovych zariadeni sa uz
tisicky $tudentov ucili odhadnut schop-
nosti robotov.

Robot Mitsubishi v kontrole kvality

Malé roboty.
Velké riesenia.

Modernad automatizacnd technika od
Mitsubishi Electric je jednou z hnacich sil
pre technicky pokrok a komerény tuspech
na celom svete. Roboty MELFA nie su
koncipované ako S3pecidlne stroje pre
individualne riesenia, ale svoju UplInu fle-
xibilitu rozvijaju az ako komponenty
kompletného systému.

Je jedno, ¢i sa jednd o jednoduchd manipu-
laciu alebo komplexné ulohy, ako napr. pre
automobilovy priemysel a jeho subdodava-
telov, hospodarnost a vysoka spolahlivost
je to, ¢o pri vsetkych aplikaciach stoji na
prvom mieste. Roboty Mitsubishi spinaju
tuto ulohu vzdy bravurne.

Dalsimi typickymi aplikdciami pre tieto
roboty su manipuldcia z obrobkami
a nastrojmi, kontrola kvality, osadzovanie
amontaz malych a miniatdrnych dielov ako
aj manipulécia v medicinskej a laboratdrnej
technike.



Kompaktné

a vysokofunkcné

Kompaktné

Kompaktné a vysokofunkcné

K robotickému systému pevne patri kom-
paktnd moduldrna riadiaca jednotka
robota.

Obsahuje CPU a vykonovu elektroniku pre
riadenie robota a je uz Standardne vyba-
vena s Uplnym riadiacim softvérom.

Mala a kompaktna

U Mitsubishi sa nehovori o ,riadiacej skrini”
ale o malej kompaktnej riadiacej jednotke.
Vzdy podla typu robota sa pouzije bud jed-
notka CR1 (s pédorysom o velkosti stranky
A4) alebo jednotka CR2D/CR3D. Je jedno ¢i
velkd alebo mald, v oboch je ukryty rovnaky
vysoky vykon. Rozdielom su len vykonové
stupne, t.z. je jedno akého robota pouzijete,
pracujete vzdy s rovnakym programovacim
jazykom: MELFA BASIC IV/V. Tato vyhoda sa
vyplati najma vtedy, ked' podla typu aplikacii
sa pouzivaju rézne roboty, resp. typy robotov.

Bl Vysoky vypoctovy vykon

64-bitovy RISC procesor s DSP ponuka
dostato¢ny vypoctovy vykon pre 3D cirku-
larnu a linearnu interpolaciu. Okrem toho je
mozny multitasking s viacerymi paralelne
beziacimi programami.

B Makké priblizovanie

|u

Standardnd funkcia ,Compliance Contro
sa postara o makké polohovanie. Pomocou
volitelného zapnutia a vypnutia tejto funk-
cie sa moézu optimalizovat S3pecidlne
priblizovacie procesy. To chréni obrobky i
roboty.

Bl Bezsnimacova kontrola kolizie

Aj bez pridavného snimaca su kolizie bez-
pecne identifikované, aby sa zabranilo zni-
¢eniu nastrojov a periférii.

B Digitalne vstupy a vystupy

16 digitdlnych vstupov a 16 digitélnych
vystupov pri riadiacej jednotke CR1 ako
Standardné vybavenie a 32 vstupov a
32 vystupov ako volitelné vybavenie pri ria-
diacej jednotke CR2D/ CR3D pontka dobru
zdkladniu pre pripojenie ku zariadeniu. Pre
komplexné aplikidcie, pri ktorych su
potrebné dalsie vstupy a vystupy, sa moze
tento pocet zvysit aZ na 256 vstupov a
256 vystupov pomocou pripojovacich
boxov (Remote I/0).

B Velka pamét programu

V riadiacej jednotke je mozné ulozit az
256 nezavislych programov. Vsetky su
navzéjom vyvolatelné, aby sa Specifikovali
napriklad programové sekvencie prislusné
k danym produktom.

Udaje o CR1, CR1D,
CR2D a CR3D

Typ riadenia:
PTP a CP
Procesor:

64 bit RISC + DSP
Riadiace funkcie:

Osov4, linedrna a 3D-cirkuldrna interpoldcia;
paletizacné funkcie, riadenie prerusenia
a multitasking

Max. pocet programov:

256 pre CR1D/CR2D/CR3D
88 pre CR1

Max.pocet programovych krokov:

26,000 pre CR1D/CR2D/CR3D
5,000 pre CR1

Max.pocet uciacich bodov:

13,000 pre CR1D/CR2D/CR3D
2,500 pre CR1

Interné vstupy/vystupy (1/0):

CR1 161/16 O, max. 240 1/240 O
CR1D, CR2D 321/32 O, volitelné
CR2D max. 256 1/256 O

Bezpecnostné funkcie:

Nudzové vypnutie a dverny kontakt
bezpecnostnej kategorie Ill (CR1D, CR2D,
CR3D)
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Dalsie publikacie z oblasti priemyselnej automatizacie

Rady System Q a rady FX

Produktové kataldgy ku programovatelnym riadiacim jednotkdm
a prislusenstvu ostatnych rad MELSEC

\4 ar
Broz y Rada HMI
Produktovy katalog ku operatorskym panelom, programovaciemu
a vizualiza¢nému softvéru a k prislusenstvu
Rada FR

Produktovy kataldg k frekvenénym meni¢om a prislusenstvu

Rada MR

Produktovy katalog ku servozosiliiova¢om a servomotorom ako aj
k motion kontrolérom a prislusenstvu

Vykonové istice
Produktovy katalog k nizkonapatovym spinacim prvkom, stykacom
a nadprudovym relé

Svet automatizacie

Prehlad vsetkych vyrobkov Mitsubishi pre automatizaciu, ako su
frekvencné menice, servo a motion systémy, roboty atd.

Dalsie servisné ponuky

Tento produktovy katalég Vam ma dat prehlad o rozsiahlej skéle priemyselnych robotov rady RV-SD, RH-SDH a RP-AH. Ak nenajdete Vami
pozadovanu informaciu v tomto katalégu, vyuzite dalsie moznosti ako mozete ziskat dalsie detaily o konfiguracii a technickych vlastnos-
tiach, cenach a dostupnosti.

Pre technické vlastnosti navstivte web-stranku http://www.mitsubishi-automation-sk.com/.

Nasa webova stranka pontka jednoduchy a rychly sposob, ako sa dostat k dal$im technickym tdajom a detaily o nasich produktoch a
sluzbach. Manudly a katalégy su k dispozicii v réznych jazykoch a mézu byt volne stahované.

Prtneri a distributori Mitsubishi Vam radi pomézu zodpovedat Vase technické otdzky alebo vytvorit vhodnu konfiguraciu pre Vase potreby.
Zoznam partnerov Mitsubishi ndjdete na zadnej strane tohoto katalégu alebo na nasej webovej stranke v sekcii “kontaktujte nas”.

Poznamky k tomuto produktovému katalogu

Tento katalég obsahuje prehlad dostupnych produktov. Pre detailnu konfiguraciu, vytvorenie systému, instalaciu a konfiguraciu prislu-
Senstva si prestudujte prislusné manudly. Ubezpecte sa, Ze vietky systémy navrhnuté s tymito produktami su prevadzkovo bezpecné,
splnaju Vase poziadavky a zodpovedaju pravidlam pre konfiguraciu uvedenym v manudloch jednotlivych produktov. Technické zmeny
sa mozu vykonat bez predchddzajuceho upozornenia. Vietky registrované obchodné znacka su reSpektované.

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

2 S MITSUBISHI ELECTRIC



Priemyselné roboty MELFA

1 Roboty

¢ Roboty s KIbOVYM ramenom. . ... .. o 6
@ RO Y SO AR A L et e e e e e e 7
@ Priemyselné roboty RV-2SDB .. . ...t e e 8
¢ Priemyselné roboty RV-3SDJBaRV-3SDB . .. ...ttt e e 10
* Priemyselné roboty RV-6SD, RV-6SDL, RV-12SD @ RV-12SDL . ... uuiuiii e 12
¢ Priemyselné roboty RH-6SDH, RH-12SDH @ RH-20SDH.. .. .. ..o ottt 15
¢ Priemyselné roboty RP-TAH, RP-3AH @ RP-5AH . .. ...t 18
2 Riadiace jednotky

+ Riadiaca jednotka CR1, CR1D, CR2D @ CR3D . ...ttt ittt ettt et e e ens 20
K =Tl o VoY [ =T U T - [ 21

3 Prisluéenstvo

O TEACNING DOX. o ettt e e 24
@ SUPravy Chdpadla. . . ...t e 25
* Supravy solenoidoVvych VENLIHOV. . ... ... e 26
@ VOIItelNé rozSirUjuce Karty. . . ..ottt ettt e e et e e e e et e e e e 27
* Pripojovacie kdble a Konektory . . ... i 29
¢ Hadice a pripojovacie KADle . . .. ... e 30
@® RozSirovacie KAble . . . ... e 31
* Pripojovacie kdble pre PC a pre vstupy/vystupy, kalibra¢né zariadenie ..., 32
* Celkovy prehlad . ... ..o e 34

4 Programovaci jazyk

O MELFA-BASIC IV Lo e e e e e 36
IMELF A-BAS I Ve ottt e e e e e e e e 36

5 Software

O RT TO0IBOX . o ettt ettt e e e 37

R Y11 {01V Yo 1 4T < 38

@ MELFA-ViSiON/MELFA-WOIKS . . ..ottt ettt et e et e et et et e et et e et eaaneanas 38

OBSAH

S MITSUBISHI ELECTRIC

> w S -



ROBOTICKE

MELFA

Priemyselné robotické systémy MELFA

Vykonna a inovativna technika je to, ¢o
Mitsubishi preukazuje uz vela rokov na
tisickach robotickych aplikdcii. Tieto roboty
su v sucasnosti pouzivané tak v automobi-
lovom priemysle — od vyrobcov automobi-
lov az po ich dodavatelov - ako aj v mno-
hych oblastiach mediciny, pre vzdeldvanie
a v mnohych inych najrozli¢nejsich aplika-
ciach.

Velké spektrum produktov

Paleta produktov robotov MELFA zahrnuje
siroky vyber modelov v mnohych prevede-
niach. Typové rady robotov s kibovym ra-
menom RV-SD pritom zasahuje od vykonnej
kompaktnej triedy s nosnostou 2 kg az po
silovu triedu s nosnostou 12 kg.

Pre vysokopresné polohovacie ulohy ponu-
ka Mitsubishi SCARA roboty typovych rad
RP-AH a RH-SDH s dobami cyklu mensimi
ako 1 s a polohovacou presnostou az 5 pm.

Malé a kompaktné

Riadiace jednotky robotov Mitsubishi

su malé a kompaktné. S podstavou nie
vacsou ako je PC najdu svoje miesto aj na
najuzsom priestore bez toho aby zaberali
cennu vyrobnu plochu. S multitaskingo-
vym riadenim a vykonnym programovacim
jazykom MELFA BASIC je lahké vyvijat pro-
gramy pre riadenie vasich vyrobnych systé-
mov. Napriklad MELFA BASIC obsahuje aj
instrukcie pre lahké pripojenie kamery do
systému pre identifikaciu objektov.

Sila a presnos

Roboty su vybavené modernymi motormi
s dutymi hriadelmi a prevodovkami navr-
hovanymi pre maximalnu tuhost. Vysoko-
presné AC servomotory a bezvolové har-
monické prevodovky pohonov zarucuju
vynimoc¢nu presnost.

Viyroba elektrickych suciastok

Ethernet

RS-232C alebo

Riadiaca
jednotka robota

CC-Link

Pridavna os (linearna)

Servozosilhovac

Priklad konfiguracie robotického systému

Flexibilita pre mnozstvo aplikacii

KedZe su roboty vybavené so standardny-
mi prirubami pre chdpadla, mézu sa na
nich namontovat lubovolné chapadla pod-
[a normy I1SO 9404-1. Vnutri vedené kable a
hadice zabranuju zahaknutiu robota s peri-
fériami. Bezsenzorova identifikacia kolizif
pomaha spolahlivo zabrariovat neocakava-
nym koliziam. Dalej disponuju roboty aj
funkciou makkého spinania pre zlepsenie
pribliZovacich procesov.

Rychle uvedenie do prevadzky

Doba prvého uvedenia do prevadzky pre ro-
boticky systém Mitsubishi je cca 5 minut.
Vzhladom na lahko pochopitelny programo-
vaci jazyk a uzivatelsky privetivé softvérové
nastroje je programovanie a prevadzka det-
skou hrackou.

RS232 alebo
Ethernet

Vzdialené V/V

Univerzalna rozsiritelnost

Pomocou velkého poctu opcii a zastrénych
kariet je mozné idedlne prisposobit robot
na jeho pracovné prostredie a prislusnu
aplikaciu. K tomu patria chapadl3, karty
rozhrania pre pripojenie na rézne siete,
V/V rozsirujuce moduly a mnoho dalsich.

Nové riadiace jednotky

Riadiace jednotky rady D disponuju Stan-
dardne réznymi funkciami i moznostami
pripojenia. Okrem pripojenia cez Ethernet a
RS232 pre komunikaciu s inymi pristrojmi,
maju aj USB pripojenie pre programovanie.
Na riadiacu jednotku rady D moze byt pria-
mo pripojenych az 8 pridavnych osi.

Odihlovanie

S MITSUBISHI ELECTRIC



AUTOMATIZACNE

Volitelhé sietové moznosti

Ethernet

Ethernetova rozsirovacia karta so standardnym protokolom TCP/IP pre vy-
sokorychlostnu komunikéciu medzi riadiacou jednotkou robota a PC alebo
snimacmi. Podla typu aplikdcie méZzete nakonfigurovat kartu ako Master
alebo Slave. Jednou z najatraktivnejsich vlastnosti tejto komunikac¢nej opcie
je riadenie robota v redlnom case, s okamzitym vplyvom udajov zo snima-
¢ov na pohyb robota.

PRESNOSTOU

Zavadzanie/ukladanie programov,

zaznamendvanie prevadzkovych dét
(PDA), monitorovanie, riadenie

Ethemet (TCP/IP)

CC-Link

Téato opcia ponuka velky pocet virtudlnych V/V, s ktorymi je napriklad
moznda komunikacia medzi viacerymi robotmi alebo pripojenie PLC cez

jednoduchu dvojlinku.

Profibus DP
Siet Profibus DP je obzvlast vhodna pre ¢asovo kritické aplikacie.

Aj tu je k dispozicii velky pocet distribuovanych V/V.

Praktické funkcie pre vsetky aplikacie

Rychlost

Riadenie optimalneho zrychlenia/spomalenia /
riadenie optimalneho posuvu

Linedrna
/ Normalne riadenie Konstantnd dréha  draha B
bez ohladu na
posuv

Funkcia optimalizacie rampy zrychlovania
a brzdenia pre kratsie doby cyklov

Sklucovadlo ststruhuapod. ~ Chyba

Kompenzdcia chyby pouzitim funkcie pravothlej zhody

Funkcia pravouhlej “kontroly zhody” pre
interaktivnu odozvu na protismerne
pdsobiace sily

Paralelné spracovanie

Max. 32 programov

I

Robot

= Progum2  |<e— ) el

Dopravnik, zétaz

|7

Cropms J+— [}

Obrazovy
senzor

0Osobny pocitac

Linedrna drdha A

Funkcia kontinudlneho posuvu skracuje
dobu cyklu

Obrazovy Riadiaca
senzor jednotka robota

/|

e

( % Dopravnik )
Enkoder

Vyrobky ako potraviny, kozmetika alebo lieky

Funkcia sledovania predmetu na doprav-
nom pase pre skratenie doby cyklu

d - )
Program pre riadenie | g
pohybu robota Zékladny

program
Program pre Ly
spracovanie V/V
Program pre P
komunikéciu P
(spolocné
premenné)
Trvale vykondvany program <]——>
(&

Paralelné spracovanie
A

Funkcia multiplexu pre paralelné vykonavanie viacerych uloh

Prenos signalu,
synchronizacia,
citaj/zapi$ premenné

Priklad sietovej konfiguracie

Kompenzacia
previsu

Kompenzécia gravitacie zlepsuje presnost
polohovania a paletizécie

[ RobotJ [ Maximélne 8 pridavnych osi ]

Pridavné Pridavné
osi osi

Max. 3 osi

Pridavné
osi

Max. 3 osi

Max. 2 osi

[ Methanizm.lJ [ MethanizmlJ[ MechaniszJ

Funkcia riadenia az 8 pridavnych osi

Bezsnimacova kontrola kolizie

Tocivy moment Skutoénd hodnota
toivého momentu

Kontrola kolizie

zareaguje
ZTRN
7 N W

Feooe”

Dovoleny rozsah — smer
(prah inicializacie — smer)
Dovoleny rozsah + smer
(prah inicializacie + smer)

Tiadané hodnota
tocivého momentu

Kolizia
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ROBOTY S RAMENOM

B Prehlad robotov s kibovym ramenom

Velka r6znorodost modelov ulah¢uje vyber robota

Mitsubishi ponuka siroku paletu modelov
robotov s cielom uspokojit najroznejsie
poziadavky dnesnej doby. Vlastnosti ako
vykonnost, rychlost a kompaktnost su pre
roboty Mitsubishi samozrejmostou.
Spektrum vyrobkov pritom obsahuje
takmer univerzélne aplikovatelné roboty s
kibovym ramenom s 5 resp. 6 osami ako aj

SCARA roboty pre montazne a paletizacné

ulohy. Zvlastnostou su jedinecne presné
roboty pre velmi rychle a velmi presné
manipulac¢né ulohy.

RV-2SDB

Vykonnda kompaktna trieda je idealne
vhodna pre aplikacie, v ktorych sa maju
na obmedzenom priestore vykonavat
manipula¢né a osadzovacie uUlohy.
Roboty su velmi vhodné pre pouzitie v
strojoch ako aj napr. v laboratérnych
automatoch.

RV-3SDJB, RV-3SDB

Roboty RV-3SD st vynikajuco aplikovatel-
né pred alebo dokonca v stroji. Vzhladom
na svoju konstrukciu kompletne s krytim
IP65 moZe robot pracovat aj pri extrém-
nych okolitych podmienkach.

RV-6SD, RV-6SDL, RV-12SD, RV-12SDL

Roboty RV-6SD a RV-12SD su roboty s
najvyssim vykonom v SD-rade robotov
Mitsubishi. Ci uz verzia 6 kg alebo 12 kg,

so $tandardnou dizkou ramena alebo s pre-
dizenym ramenom - tato typova rada sa
hodi optimélne pre manipulaciu s obrob-
kami v priemyselnej vyrobe alebo pre pre-
pajanie casti vyrobnych liniek.

Model RV-2SDB RV-1A RV-3SDJB RV-3SDB RV-6SD RV-6SDL RV-12SD RV-12SDL
Pocet osi (stupriov volnosti) 6 6 5 6 6 6 6 6
Typ Standard
Montaz Intaldcia na podlahu alebo strop Instaldcia na podlahu, stenu alebostrop  Intaldcia na podlahu, stenu alebo strop Instaldcia na podlahu, stenu alebo strop
Max.rychlost [mm/s] 4400 2200 5300 5500 9300 8500 9600 9500
Nosnost  Maximalne 3 15 35 35 6 6 12 12
(ko] Nomindlne 2 1,0 3 3 5 5 10 10
Polohovacia presnost [mm]  +0,02 +0,02 +0,02 +0,02 +0,02 +0,02 +0,05 +0,05
Hmotnost [kg] 19 19 33 37 58 60 93 98
Dosah bez chapadla [mm] 504 418 641 642 696 902 1086 1385
Strana v kataldgu 8 8 10 10 12 12 12 12
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B Prehlad robotov SCARA

Tu popisované roboty patria do skupiny
4-osovych robotov nazyvanych aj SCARA.

Rada RH-SDH predstavuje typicku konstruk-

ciu SCARA robotov, kym rada RP-AH vzhla-

dom na svoj uzavrety tvar ramena predstavu-

je Specidlnu triedu tychto robotov.

Pomocou svojho kinematického usporia-
dania je tento robot schopny vykonavat
polohovacie ulohy s presnostou az 5 um.

SCARA

RH-6SDH, RH-12SDH, RH-20SDH

SCARA roboty st obzvlast vhodné pre ulohy

ako je triedenie, paletovanie alebo montéz
suciastok. V zavislosti od aplikacie sa moze
dosiahnut doba cyklu pod 1 sekundu.

MELFA
RH-GSDH

Model RH-6SDH RH-12SDH RH-20SDH

Pocet osf (stupriov 4
volnosti)
Montéz Montdz na podlahu
Nosnost  Maximélne 6 12 20
kgl Nominélne 2 2 5
Max. dosah
(rameno 1+ 2) [mm] 550 850 850
7782 11221
Max.rychlost [mm/s] (6J(;6§2,J4) 2511'%2']4) 11221
01,12) (01,2)
fg‘:{]X'Y £002 0005  +0,025
Smer J3(Z)
Opakova- +0,01 +0,01 +0,01
telnost [mm]
Smer J4
(0sq) +0,02 +0,03 +0,03
[stupriov]
Hmotnos [kg] 21 45 47
Strana v katalogu 15

RP-1AH, RP-3AH, RP-5AH

Vzhladom na svoje malé rozmery a vysoku
presnost su roboty rady RP predurcené na
aplikacie v oblasti mikromanipuldcii ako je
napr. mikromontaz alebo osadzovanie a
spajkovanie dosiek s plosnymi spojmi
(technika SMD).

Model RP-1AH  RP-3AH RP-5AH
Pocet osi (stupriov 4

volnosti)

Montéz Montdz na podlahu

Nosnost Maximdlne 1,0 3,0 5,0
[kg] Nominalne 0,5 1,0 20

Obdlznikovypracovny’ 150,105 210x148  207x210
[‘g;flh(s"k“h'bkﬂ) (DINA6) (DINAS)  (DINAd)

fm]x,v +0,005  +0,008  +001

Smer J3(Z)
T +0,01 +0,01 +0,01

telnost
Smer _
otdcania
ruky +0,02 +0,02 +0,02
[stupriov]
Hmotnost [kg] 12 24 25
Strana v kataldgu
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TECHNICKE

B Priemyselné roboty RV-2SDB

RV-2SDB
Vlastnosti/funkcia
Stupne volnosti (pocet osi)
Instaldcia
Konstrukcia
Pohonny systém
Identifikdcia polohy
Teleso (J1)
Rameno (J2)
Laket (J3)
Prevédzkovy rozsah :
Otdcanie podramena (J4)
Vychylenie ruky (J5)
QOtdcanie ruky (J6)
Teleso (J1)
Rameno (J2)
. Laket (J3)
Maximalna rychlost -
(Otdcanie podramena (J4)
Vychylenie ruky (J5)
Otdcanie ruky (J6)
Maximalna vysledna rychlost
i Menovitd
Maximalna
Opakovatelnost polohy
Okolitd teplota
Hmotnost
Kib otacania (J4)
Menovity moment Kib kroku (J5)
Kib posunu (J6)
Kb otécania (J4)
LI Klb kroku (15)
Kib posunu (J6)

Rédius dosahu ramena (az po stred osi J5)
Kabeldz ndstroja

Pneumatické hadice pre ndstroj

Napajaci tlak pre pneumatiku

Priruba chépadla

Krytie

Riadiaca jednotka robota

Informacia pre objednanie

Stupriov

Stupriov/s

mm/s

kg

mm

kg

Nm

kgm,

mm

MPa (bar)

Obj.

Roboty s kibovym ramenom RV-2SDB

Tieto pristroje sa vyznacuju najvyssou urovriou v robotickom ra-
mene a riadiacej jednotke robota. Vdaka svojej kompaktnej kon-
Strukcii si ndjdu miesto i na obmedzenom priestore.

Hlavné vyhody:

@ Stihly tvar pre prevadzku v obmedzenom priestore

@ Rozsiritelnost o pridavné osi

@ Multitaskingovy operacny systém

Technické Udaje
RV-2SDB

6

Je moznd montdz na podlahu alebo na strop
Vertikalne kibové rameno
ACservo (brzdenie vo v3etkych osiach)
Absoldtny enkdder
480 (-240 az +240)
240 (-120 a2 +120)
160 (0 az +160)
400 (-200 az +200)
240 (-120 az +120)
720 (-360 az +360)
225

150

275

412

450

720

4.400

3

2

+0,02

0az40

19

4,17

417

2,45

0,18(0,27)
0,18(0,27)
0,04(0,1)

504

4ystupné signalové vodice (pripojenie v oblasti ruky), 4 vystupné signélové vodice (pripojenie na zékladni)

(04x4 (od zdkladne abho oblasithdpadla)
0,5£10% (5+10%)

150 9409-1-31,5

IP30

(R1D

231174
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Hl Ramenarobotov RV-2SDB
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TECHNICKE

B Priemyselné roboty RV-3SDJB a RV-3SDB

Roboty s kibovym ramenom RV-3SDJB, RV-3SDB

Roboty RV-3SD st obzvlast vhodné pre manipulaciu so zatazou do
3,5 kg. Puzdro s krytim IP65 zaru¢uje moznost pouzitia aj za ex-
trémnych podmienok.

Hlavné vyhody:

@ Nastavenie makkosti osi pre kompenzaciu tolerancie obrobkov
@ Sledovanie transportného pasu

@ Bezsnimacova identifikacia kolizie

@ Zapuzdrend konstrukcia s krytim IP65

RV-3SDJB RV-3SDB @ Adaptivna optimalizacia rychlosti
. . Technické Udaje
Vlastnosti/funkcia
RV-3SDJB RV-35SDB
Stupne volnosti (pocet osi) 5 6
Prevedenie Standard
Instalacia Je moznd montdz na podlahu, stenu alebo strop (montdZ na stenu s obmedzenim v osi J1)
Konstrukcia Vertikalne kibové rameno
Pohonny systém ACservo (v3etky osi s brzdami)
Identifikdcia polohy Absoldtny enkdder
Teleso (J1) 340 (-170 az +170)
Rameno (J2) 225(-90 az +135)
, ) Laket (J3) 237 (-100 az +137) 191(-20az +171)
Prevédzkovy rozsah e Stupriov .
Otdcanie podramena (J4) — 320 (-160 az +160)
Vychylenie ruky (J5) 240 (-120 az +120)
Otdcanie ruky (J6) 720 (-360 az +360)
Teleso (J1) 250
Rameno (J2) 187
Maximalna rychlost Laket ) Stupriov/s =
Otdcanie podramena (J4) — 412
Vychylenie ruky (J5) 412
Otdcanie ruky (J6) 660
Maximalna vysledna rychlost mm/s 5300 5500
Nosnost Men?vité kg ’
Maximdlna 3,5
Opakovatelnost polohy mm 0,02
Okolitd teplota °C 0az40
Hmotnost kg 33 37
Klb otacania (J4) — 5,83
Menovity moment Kib kroku (J5) Nm 583
Kib posunu (J6) 39
Klb otécania (J4) — 0,137
%?Pv%vcvi%;nﬁoment Kib kroku (J5) kgm, 0,137
Kib posunu (J6) 0,047
Radius dosahu ramena (az postred osi J5) mm 641 642
Kabelaz néstroja 8 vstupov/8 vystupov

8 nahradnych vodicov 0,2 mm’ (tienenych)

Primér: @6x2 (od zakladne po dolné rameno)

Pneumatické hadice pre néstroj Sekundar: 9448 (volitelhe)

Napdjaci tlak pre pneumatiku MPa (bar)  0,5%10% (5 +10 %)

Priruba chapadla 150 9409-1-31,5

Krytie IP65

Riadiaca jednotka robota CR1D

Informacia pre objednanie Obj.¢. 235684 235683
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Hl Ramena robotov RV-3SDJB a RV-3SDB
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TECHNICKE

B Priemyselné roboty RV-6SD, RV-6SDL, RV-12SD a RV-12SDL

Vlastnosti/funkcia

Stupne volnosti (pocet osf)

Prevedenie
Instaldcia
Konstrukcia
Pohonny systém
Identifikdcia polohy
Teleso (J1)
Rameno (J2)
’ ’ Laket (J3)
Prevédzkovy rozsah —
Otacanie podramena (J4)
Vychylenie ruky (J5)
Otdcanie ruky (J6)
Teleso (J1)
Rameno (J2)
o Laket (J3)
Maximalna rychlost —
Otdcanie podramena (J4)
Vychylenie ruky (J5)
QOtacanie ruky (J6)
Maximalna vyslednd rychlost
Nosnost Menovitd
Maximélna
Opakovatelhost polohy
Okolitd teplota
Hmotnost
Otacanie podramena (J4)
Menovity moment Vychylenie ruky (J5)
Otdcanie ruky (J6)
Otdcanie podramena (J4)
%ﬁp‘gvﬁirt])gnﬁoment Vychylenie ruky (J5)
Otacanie ruky (J6)

Radius dosahu ramena (az po stred osi J5)
Kabelaz nastroja

Pneumatické hadice pre néstroj

Napdjaci tlak pre pneumatiku

Priruba chépadla

Krytie

Riadiaca jednotka robota

Informacia pre objednanie

RV-6SDL

Stupriov

Stupriov/
s

mm/s
kg

mm
°C
kg

Nm

kgm

mm

MPa (bar)

Obj.¢.

Roboty s kl'bovym ramenom RV-6SD(L) a RV- 12SD(L)

S maximalnou nosnostou 6 kg resp 12 kg a sucasne s vysokou
rychlostou su tieto roboty vhodné pre takmer kazdu aplikéciu.

Hlavné vyhody:

@ Bezsnimacova detekcia kolizie

@ Sledovanie transportného pasu

@ Nastavenie makkosti osi pre kompenzaciu tolerancie obrobkov

Technické Udaje

RV-12SD RV-12SDL
6 6 (DIhé rameno) 6 6 (DIhé rameno)
Standard

Je moznd montdz na podlahu, stenu alebo strop (montdZ na stenu s obmedzenim v osi J1)
Vertikalne kibové rameno

ACservo (v3etky osi s brzdami)

Absoldtny enkéder

340 (-1170 az +170)

227 (-92 a2 +135) 230 (-100 az +130)

273 (-107 az +166) 295 (-129 az +166) 290 (-130 az +160)

320(-160 az +160)

240 (-120 az +120)

720 (-360 az +360) (rozsiritelné)

401 250 276 230
321 267 230 172
401 267 267 200
352

450 375

660

9300 8500 9600 9500
5 10

6 12

+0,02 +0,05

0az40

58 60 93 98
12 19,3

12 193

45 11

0,29 0,4

0,29 0,4

0,46 0,14

696 902 1086 1385
8 vstupov/8 vystupov, 6 nahradnjch vodicov 0,1 mm? (tienenych)

Primér: @6x2 (od zékladne po dolné rameno) Primér: @6x2 (od zkladne po dolné rameno)
Sekundar: @4x8 Sekundar: @4x8 (volitelne)

0,49 +10% (4,9 +10 %)

150 9409-1-31,5 150 9409-1-40

IP54 ()1 azJ3), IP65 (J4 az J6)

(R2D (R2D

235685 235686 235687 235688

12
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ROZMERY A OBLASTI

B Ramena robotov RV-6SD a RV-6SDL
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ROZMERY A OBLASTI

Hl Ramenarobotov RV-12SD a RV-12SDL
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UDAJE

B Priemyselné roboty RH-6SDH, RH-12SDH a RH-18SDH

SCARA roboty RH-6SDH, RH-12SDH a RH-20SDH

Montaz, manipuldcia a paletizovanie su silnymi strankami tychto 6 kg
a 12 kg SCARA robotov. Pre dvihanie vacsich zatazi je k dispozicii
model s nosnostou 20 kg a pre $pecidlne aplikacie je pre vietky
nosnosti k dispozicii prevedenie pre ¢isté priestory i prevedenie s
ochranou proti striekajucej vode.

Hlavné vyhody:

@ Stihla konstrukcia

@ Nosnost 6/12/20 kg

@ Rychlost azdo 11 200mm/s s osovou interpolaciou
@ Vysoka opakovatelnost 0,02-0,025 mm (x/y)

@ Paletiza¢na funkcia

Vlastnosti/funkcia Technicke Udaje
RH-6SDH5520 RH-12SDH8535 RH-20SDH8535
Stupne volnosti (pocet osf) 4
Prevedenie Standard
Konstrukcia SCARA
Instaldcia Montdz na podlahu
Pohonny systém ACservo
Identifikdcia polohy Absoldtny enkéder
Brzda 0siJ1, )2, J4: bez brzdy, 0s J3 : s brzdou 82: ﬂ ﬁ Egi Egg;
Manipulatng hmotnost Menovita K 2 2 5
(vrétane chapadla) eiiliE 9 & ) 2
Max. dosah am 1+arm2 mm 550 (350/450) © 850 (550/700) © 850 (1000)©
Zdvih vretena mm 2009 3502 3502
n Stupfiov 254 (£127) 280 (£140) 280 (£140)
’ : 12 Stupiov 290 (£145) 306 (+153) 306 (+153)
Prevadzkovy rozsah
13(2) mm 200 (97-297) 350 (-10-340) 350 (-10-340)
J4 (O axis) Stupiiov 720 (+:360) 720 (£360)
n Stupniov/s 375 288 288
o 2 Stupfiov/s 612 4125 4125
Maximdlna rychlost
13(2) mm/s 1177 1300 1200
J4 (0 axis) Stupriov/s 2411 1500 1500
Maximalna vysledna rychlost mm/s gég% 81 aJ }Za) W gg?u%“éf%)a J4) 1221
Dovoleny moment Menovitd am? 0,01 0,02 0,02
zotrvacnosti vklberuky — Maximalna 0 0,04 0,1 0,1
X, Y direction mm 30,02 +0,025 +0,025
Opakovatelhost polohy J3 (Z direction) mm 0,01 +0,01 +0,01
J4 (6 axis) Stupiiov = 0,02 +0,03 +0,03
Okolitd teplota °C 0az40
Hmotnost kg 21 45 47
Kabelaz néstroja 8 vstupov/8 vystupov/8 ndhradnych vodicov
Pneumatické hadice pre néstroj 06x2
Napdjaci tlak pre pneumatiku MPa (bar)  0,5+10% (510 %)
Krytie P20
Riadiaca jednotka robota CR1D (R2D (R2D
Informacia pre objednanie Obj.c. 235691 236938 236455

@ Dalsie doddvané jednotky
@ Dodévané so zdvihom vretena Z 350 mm alebo 450 mm
®  Dodévané so zdvihom vretena Z 200 mm alebo 320 mm

S MITSUBISHI ELECTRIC 15



PRACOVNE

B RamenirobotovRH-6SDH,RH-125DH
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TECHNICKE

B Priemyselné roboty RP-1AH, RP-3AH a RP-5AH

SCARA roboty RP-1AH, RP-3AH a RP-5AH

SCARA roboty RP-1AH, RP-3AH a RP-5AH su vo svojom Zivle vSade
tam, kde je treba na obmedzenom priestore presne a rychlo
osadzovat suciastky. Roboty disponuju jedine¢nou mechanikou,
ktord umoziuje zna¢né zvysenie produktivity a kvality v oblasti
mikromanipulacii.

Hlavné vyhody:

@® Opakovatelnost £0,005 mm (RP-1AH)

@ Instalacna plocha len 200x160 mm (RP-1AH)
@ Doba cyklu pre “Pick & Place” <0,5 s

Vlastnosti/funkcia e Do
Stupne volnosti (pocet osi) 4
Instaldcia Montdz na podlahu
Pohonny systém ACservo
Identifikdcia polohy Absolttny enkéder
Brzda Vetky osi
R Menovitd g 0,5 1,0 2,0
Maximalna 1,0 3,0 50
Sirka x hibka mm 150105 (DIN-A6) 210x148 (DIN-A5) 297x210 (DIN-A4)
Rozsah pohybu Vertikdlne mm 30 50
Otdcanie Stupiov  £200
J1/2 Stupriov/s 480 432
Maximalna rychlost 13 mm/s 800 960
4 Stupriov/s 3000 1330
Moment zotrvacnosti ruka kgm?  3,10x10* 1,60x10°3 3,20x10°
Smer X,Y mm  £0,005 +0,008 +0,01
Polohovacia presnost Smer (Z) mm 20,01
Smer otdcania kibu ruky Stupfiov £0,02 +0,03
Okolitd teplota °C 0az40
Hmotnost kg 12 24 25
Kabelaz néstroja 8 vstupov/8 vystupov
Napajaci tlak pre pneumatiku MPa (bar)  0,5£10% (5+10%)

Pneumatické hadice pre néstroj —

Riadiaca jednotka robota (R1

Informacia pre objednanie Obj.c. 134183 131626 131628

18 A MITSUBISHI ELECTRIC



B Ramenarobotov RP-1AH, RP-3AH a RP-5AH
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Riadiace jednotky m

RIADIACE

B Prehlad riadiacich jednotiek

ROBOTOV

Vykonné riadiace jednotky CR1, CR1D, CR2D a CR3D

Vzdy podla typu robota sa pouZije jedna zo
Styroch riadiacich jednotiek CR1, CR1D,
CR2D alebo CR3D. V3etky riadiace jednotky
su programované v rovnakom programova-
com jazyku, nezavisle od toho, aky robot je na
ne pripojeny. Pre rozsirenie riadenia robotov
o $pecidlne uzivatelské funkcie sa do riadiacej
jednotky jednoducho zastr¢ia opéné rozsiru-
juce karty. Takto je napriklad mozné pripoje-
nie riadiacich jednotiek na rézne siete alebo
riadenie pridavnych osi robota.

V riadiacich jednotkach rady D su uz Stan-
dardne implementované niektoré funkcie
ako pripojenie cez Ethernet a USB, riadenie
pridavnych osi cez SSCNET3 a rozhranie pre
pripojenie enkddera pre sledovanie pohy-
bu transportného pasu.

Pre pripojenie teaching boxu ma riadiaca
jednotka rozhranie RS422. Pomocou tea-
ching boxu sa definuju pracovné polohy ro-
bota. Dalej sa méze pomocou teaching
boxu otestovat cely priebeh programu.

CR1-571

S podstavou nie vacsou ako je stranka A4
umoznuje riadiaca jednotka CR1-571 riade-
nie robotov:

® RP-1AH/3AH/5AH

Riadiaca jednotka disponuje 16 vSeobecny-
mi vstupmi a vystupmi, ktorych pocet méze
byt rozsireny az na 240.

Je napajana jednofazovym napéatim
180-253 V AC.

B Konfiguracia systému

Riadiaca
jednotka

CR1D-700

CR2D-700

CR1D CR2D

@® RV-2SDB RV-65D/6SDL
@® RV-3SDB/3SDJB  RV-12SD/12SDL
@® RH-6SDH RH-20SDH

Riadiace jednotky obsahuju sloty pre rozsi-
renie systému o dalsie opcie. Je napajana
jednofazovym napatim 180-253 V AC.

Okrem rozhrania USB a Ethernet disponuju
riadiace jednotky rady D aj rozhranim
RS232C pre pripojenie osobného pocita-
¢a.Takto je mozné napriklad programova-
nie pomocou vykonného programovacieho
prostredia alebo 3D simuldcia kompletnych
pracovnych buniek.

W wrsvmsn

[ mrsuBisHl

\ |

CR3D-700M

Riadiaca jednotka s krytim IP54 je navrhnu-
ta pre roboty RV-12SD/12SDL a tym pre
pouzitie v drsnejsich podmienkach.

Programovaci jazyk a opcie su rovnaké ako
pri riadiacej jednotke CR2D. Je napéjana
trojfazovym napatim 400 V AC.

Obrazok vlavo zobrazuje priklad zékladnej

konfiguracie robotického systému s nasle-

dovnymi komponentmi:

@® Rameno robota RV-65D

@ Riadiaca jednotka CR2D

@ Suprava pripojovacich kablov pre
riadiacu jednotku o dizke 5 m

@ Teaching box R32TB

Pre individudlne prispdsobenie robotického

systému podla réznych poziadaviek ponu-

ka Mitsubishi Electric velky pocet opcii pre

Vase aplikacie. Prehlad opcii ndjdete na

strane 22. Detailné priradenie opcii njdete

na strane 32.

20
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B Technické udaje riadiacich jednotiek

Vlastnosti/funkcie
Pocet riadenych osi
Typ procesora (CPU)
Pocet uciacich bodov a
Kapacita pamiite programovych krokov
Pocet programov

Programovacijazyk
Univerzélne vstupy/vystupy
Spedidlne vstupy/vystupy

Vstupy/vystupy pre chapadlo

Externé vstupy/vystupy
Nudzové zastavenie
Vstup pre dverny kontakt
RS232C/USB
RS422 + Ethernet
Slot vyhradeny pre chdpadlo
Rozsirujlici slot
Ruliiifie Slot pre rozsirenie paméte
Ethernet
Pridavné osi
Enkdder pre sledovanie objektu
Vstupy/vystupy robota
Napdjanie
Okolitd teplota
Vlhkost okolia
Zemnenie
Montdz
Rozmery (SxVxH) mm
Hmotnost kg
B Rozmery

(R1-571
6 osi robota + 2 interpolacné osi + 6 nezavislyc
Hlavnd CPU: 64 bit RISC; servo CPU: DSP

Max. 2 500 uciacich bodov, max. 5 000 krokov

88

MELFA-BASIC IV alebo
MOVEMASTER COMMAND

16 vstupov a 16 vystupov

Uzivatelom pridelené univerzdlne
vstupy/vystupy

8 vstupov a 0 vystupov (volitelne moZnost
pridania az 4 vystupnych bodov)

1

1

1 rozhranie pre PC

1 rozhranie pre teaching box

1 karta s rozhranim pre pneumatické chapadlo
Pre 3 rozsirenia (volitelne)

1 kanal (moznost rozsirenia az na 240 vstupov
a 240 vystupov)

1-fazové 90132 V AC; 50/60 Hz; 0,7 kVA
1-fazové 180-253 V AC; 50/60 Hz; 0,7 KVA

0az40°C
45 a7 85 % bez kondenzdcie
Cez separédtnu svorku; zemniaci odpor < 100 O

Samostatnd uzatvorend konstrukcia s
montazou na podlahu

212x166x290 mm

8

RIADIACA

CR1D, CR2D
h osi

MELFA-BASICIV alebo MELFA BASICV

32 vstupov a 32 vystupov

Uzivatelom pridelené univerzalne
vstupy/vystupy

8 vstupov a 0 vystupov (volitelne moZnost
pridania az 4 vystupnych bodov)

2 svorkovnice so skrutkovymi svorkami pre
Erigojenie redundantného NUDZOVEHO
ASTAVENIA podla DIN IS0 10218 (2066)

1

1 rozhranie pre PC/USB

1 rozhranie pre teaching box

1 karta s rozhranim pre pneumatické chapadlo
CR1DX1, CR2DX3

1 pamétova opcia

1 pre komunikacnd jednotku (PC, kamera)

1 pre optickd siet SSCNET 3

2 ako vstup pre enkdder

1 kanal (moznost rozsirenia az na 256 vstupov
256 vystupov)

1-fazové 180—253 V AC; 50/60 Hz;
0,5 kVA CR1D; 2,0 kVA CR2D

Samostatnd uzatvorend konstrukcia
smontdzou na podlahu

(R2D: 468x200x408; CR1D: 270x290x200
(CR2D: 20; CR1D:9

S5 ]

185
200

CR2D-700
o

o
E4-M5 -

ROBOTA

CR3D-700M

MELFA-BASICIV alebo MELFA BASICV

32 vstupov a 32 vystupov

UzZivatelom pridelené univerzalne
vstupy/vystupy

8 vstupov a 0 vystupov (volitelne moznost
pridania az 4 vystupnych bodov)

2 svorkovnice so skrutkovymi svorkami pre
ripojenie redundantného NUDZOVEHO
ASTAVENIA podla DIN IS0 10218 (2066)

1

1 rozhranie pre PC/USB

1 rozhranie pre teaching box

1 karta s rozhranim pre pneumatické chapadlo
Pre 2 rozsirenia (volitelne)

1 pamatova opcia

1 pre komunikacnd jednotku (PC, kamera)

1 pre opticka siet SSCNET 3

2 ako vstup pre enkdder

1 kandl (moznost rozsirenia az na 256 vstupov
a 256 vystupov)

1-fazové 400V AC; 50/60 Hz; 3,0 VA

Samostatna uzatvorend konstrukcia
s montézou na podlahu

450x975x380
60

35 450

i 1o

MITSUBISHERS700

45 ‘ 310 ‘ 45 ©
25 (24) 408 (36) o
468 5
e
MITSUBIS 700 |
212 8 = 408 i
—— —1 1f 0 — — o q4
=
= J L
=]
= ‘ ‘ 380 ‘
S 15 420 15
= ; |
=
8 &2 .
S 3
= &
= =
= = =| o
= 3
] s - 1
= = i e T T gﬁ%f
CR1-571 CR1DA-700 CR2D-700 450
V3etky rozmery v mm CR3D-700M
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B Prehlad systémovych prvkov a opcii pre RP-Serie

PREHLAD

(o

Software:

MELFA-Vision/Works

RT Toolbox2

NC AC serva PLC Obrazové snimace oolbox

Riadiace karty

Elektricks N Volitelné rozsirujlce karty pre:
chapadlo Ethernet,
CC-Link,
FIJ Profibus,

Pneumatické

chapadlo :}ﬁ

Pripojovacie
pke;b

le

Rozsirujuce
vstupy/vystupy

Sériové rozsirenie,

Pridavna os,

Teachin
bog

RP-AH

I

|

Signalovy kabel
ch(';e’lpadlay

Elektrické
chapadlo

)|

Pneumatické
chapadlo

Spiralové hadice
chapadla

Pneumatické ventily

22
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SYSTEMU

B Prehlad sxlstémo ych prvkov a opcii pre RV-2SDB/6SD/6SDL/12SD/12SDL
a RH-6SDH/12SDH/20SDH

Software:
MELFA-Vision/Works
RT Toolbox2
GOT NC PLC Obrazové snimace X
J A A
R - ~ - : ~ Is n
Riadiace karty Volitelné rozsirujuce karty pre:
— CC-Link,
i_|
Profibus,
EE Vstupy a vystupy
Pneumatické
chépadlo [ |
Rozsirujuce
vstupy/vystupy
A A

Pripojovacie
pka{ble

Spiralové hadice
% chapadla

Pneumatické ventily Pneumatické chapadlo

Signalovy kabel
ch%padlay

S MITSUBISHI ELECTRIC 23
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TEACHING

B Teaching box pre radu RP

«

re

PRISLUSENSTVO

A RUCNE

Prevadzka a programovanie

Uciaci panel R28T a BR46TB je multifunkény
riadiaci a programovaci terminal pre vsetky
roboty Mitsubishi rady A a S. Vdaka jeho in-
tuitivnemu uzivatelskému rozhraniu je ria-
denie pohybov robota a vykondavanie roz-
siahlych diagnostickych a monitorovacich
funkcii lahké pre uzivatelov na vsetkych
urovniach. Vietky bezpecnostno-kritické
funkcie ako su pohyby robota maju prira-
dené klavesy. Programovacie a monitoro-
vacie funkcie su lahko a rychlo pristupné a
nastavitelné pomocou jasného dotykove-
hého displeja o velkosti 6,5".

Okrem riadenia pohybov robota ma termi-
nal aj mnoho dalsich funkcii: napriklad pisa-
nie programov pomocou virtudlnej klaves-
nice a monitorovanie stavu vietkych
systémovych parametrov, vstupov a vystu-
pov, v¢itane vstupov a vystupov v sieti.

Technické idaje R46TB

Flexibilné monitorovacie funkcie R46TB
umoznuju zobrazit vietky dolezité systémo-
vé parametre. Umoziuju pristup k vyrob-
nym udajom ako je pocet vyrobnych cyklov,
priemerna doba cyklu a mnoZstvo inych
parametrov, ¢o poskytuje rychly prehlad o situé-
cii vo vyrobe.

Rozsiahle analytické funkcie pre kontrolu
pracovného zatazenia robota tiez ulahcuju
optimalizaciu vyuzitia Vasho robota a mini-
malizaciu doby cyklu.

Vstupné obrazovkové $ablény ulahcuju za-
davanie parametrov pre chapadla a pracov-
né nastroje, ¢im sa dosahuje rychla optima-
lizacia systému. Zadanie udajov
referencnych bodov pri instaldcii systému
trva len niekolko minut a hned potom je ro-
bot pripraveny na programovanie.

R28TB

Kompatibilita V3etky roboty Mitsubishi rady Aa S

Prevédzka, programovanie a monitorovanie
vsetkych funkcii robota

Nacitanie informdcif aj pocas prevadzky; edito-
vanie programu pomocou virtualnej klavesnice;
zobrazenie az 14 riadkov programového kodu;
monitorovanie az 256 vstupov a 256 vystupov;
zobrazenie servisnych informdcii a intervalov
lidrzby; zobrazenie chgbovych hldseni s detai-
lami o poslednych 128 alarmoch

Funkdce

Programovanie a monitorovanie

Integrovany operacny systém s uzivatelskym

Software rozhranim pomocou menu

Menu navigdcia (jazyk) Nemecky, anglicky, franctizsky, taliansky

V3etky roboty Mitsubishi rady Aa S

Ucenie poldh, JOG prevadzka,
riadenie a editovanie programu

Editovanie programu a parametrov,
funkcie pre tdrzbu a kontrolu

Integrovany operacny systém

Japonsky, anglicky

Disple] Typ/rozmery 6,5" TFT displej (640 x 480 pixelov) LCD displej so 4 riadkami po 16 znakov a pod-
Technolégia Dotykova obrazovka s podsvietenim svietenim pozadia
) USB, RS-422 pre pripojenie riadiacej
Rozhrania jednotky robota. i
Pripojene fjm(?ls apbrlig)(;j?r:lie na riadiacu jednotku robota, i
Krytie P54 IP65
Hmotnost kg 125 Cca0,5 (bez kabla)
Informacia pre objednanie Obj.c. 193409 124656
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BOX

B Teaching box pre RV-...SD a RH-...SDH

B Rucné zariadenia

Obsluha a programovanie

Obsluzny pristroj R56TB je multifunkéna ria-
diaca a programovacia jednotka pre vsetky
roboty Mitsubishi rady SD. Intuitivne uziva-
telské prostredie ulah¢uje dokonca aj zacia-
to¢nikom oboznamit sa vo velmi kratkom
¢ase s manipulaciou s robotom alebo vyvo-
ldvat pocetné diagnostické a monitorovacie

ZARIADENIA

Okrem manipuldcie s robotom su k dispozi-
cii aj dalsie funkcie, ako st napriklad vytva-
ranie programov pomocou virtudlnej obra-
zovkovej kldvesnice, kontrola vsetkych
prevadzkovych stavov ako aj vietkych vstu-
pov a vystupov, vcitane vstupov/vystupov
v sieti.

funkcie. Vsetky relevantné bezpec¢nostné
funkcie, ako je manipulacia s robotom, su
istené tlacidlami, pricom programovacie a
monitorovacie funkcie sa mézu vyvolavat
resp. nastavovat velmi jednoducho cez do-
tykovy 6,5-palcovy displej (Touch-screen).

Technické udaje R56TB
V3etky roboty Mitsubishi rady SD

Prevddzka, programovanie a monitorovanie vet-
kych funkcil robota

Kompatibilita
Funkcie

Nacitanie informdcii aj pocas prevadzky; editova-
nie programu pomocou virtualnej kldvesnice;
zobrazenie az 14 riadkov programového kodu;
monitorovanie az 256 vstupov a 256 vystupov;

Programovanie a monitorovanie
zobrazenie servisnych informdcii a intervalov

R32TB
V3etky roboty Mitsubishi rady SD

Obsluha, Erogramovanie a kontrola vietkych
funkci robota

Nacitanie informdcif aj pocas prevadzky, edi-
tovanie programu v $tandarde T9, kontrola
vstupov/vysturov, indikécia portich, prepina-
nie na pravi alebo lavi ruku, 36 tlacidiel pre

Uidrzby; zobrazenie chybovych hldseni s detailami  riadenie prevadzky
o poslednych 128 alarmoch
Software Integrovany operacny systém s uZivatelskym rozhranim pomocou menu
Menu navigécia (jazyk) Nemecky, anglicky, franctizsky, taliansky Japonsky, anglicky
T ) Monochi icky LCD displej s 8 riadkami
Disple] Typ/rozmery 6,5" TFT displej (640 x 480 pixelov) 5 ;X?;J&Ta“c y LCD displejs 8 iadkami
Technoldgia Dotykova obrazovka s podsvietenim LCD displej s podsvietenim pozadia
R USB, RS-422 pre pripojenie riadiacej jednotky RS-422 pre pripojenie riadiacej jednotky
robota. bota
Pripojenie Priame pripojenie na riadiacu jednotku robota, dizka kabla 7 m
Krytie P54 P65
Hmotnost kg 1,25 0,9
Informacia pre objednanie Obj.¢. 218854 214968

Nastroje

Pneumatické chapadlo sa dodava v sade
zlozenej z chapadla, $pirdlovej pneumatic-
kej hadice, rozhrania, jednocestného ven-
tilu a adaptéra. Jeho Zivotnost je 10 milié-

nov uchopovacich cyklov. Chapadlo je vy-
bavené snima¢mi, ktoré poskytuju
informacie o aktudlnej polohe chapadla.

Technické uidaje 4A-HPO1E

Pohon Tlakovy vzduch bez oleja
Sila uchopenia —

Rozsah prevédzkového tlaku 0,4-7,0 bar

Rozsah prevédzkovych teplot 0-40°C

VIhkost okolia —

Zivotnost Miliénov uchopovacich cyklov

Snimac pre potvrdenie operdcie

Otvorena hrana a uzatvorend hrana

Hmotnost Otvorené 0,45 kg (vcitane adaptéra)

Informdcia pre objednanie Obj.c. 129873

S MITSUBISHI ELECTRIC

25

PRISLUSENSTVO



SUPRAVY

B Supravy solenoidovych ventilov

Supravy solenoidovych ventilov pre riadenie chapadla

«

PRISLUSENSTVO

Technické udaje

RV-E-1E-VDOLE

Pocet ventilov 1 2 3 4 1 2
Rozsah poutitia (typ robota) AH A

Funkcia ventilov Dvajity solenoid Dvojity solenoid

Prevédzkovd metdda Metdda interného riadenia Metdda interného riadenia
Efektivny prierez (CV hodnota) 1,5mm 1,5mm

Rozsah prevédzkového tlaku 2-7 bar 2-7 bar

Maximdlny tlak 10 bar 10 bar

Doba odozvy <12ms pri 24V DC <12mspri 24V DC

Max. prevadzkova frekvencia 5Hz 5Hz

Okolitd teplota -5az+50°C -5az+50°C

Men. napitie cievky 24VDC£10% 24V DC+10%

Informécia pre objednanie Obj.c. 129780 129781 129792 129793 47397 47398

Technické udaje

1S-VDOLIE-01

1S-VDOLIE-02

1S-VDOLIME-03

1S-VDOLIME-04

Tato opcia sa pouziva pre riadenie nastroja chapadla inStalovaného na ramene robota. Stprava
ventilov obsahuje vietky komponenty potrebné pre instaldciu, v¢itane rozdelovaca, fitingov a tl-
micov. Ventily su vybavené riadiacimi kablami s konektormi pre rychle a jednoduché pripojenie.

Supravy solenoidovych ventilov st ur¢ené pre poutzitie so stla¢enym vzduchom bez oleja.

Pocet ventilov 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4 1 2 3 4
Rozsah poutitia (typ robota) 125D/12SDL 35D/6SD 12SDH 6SDH

Funkcia ventilov Dvaojity solenoid Dvaojity solenoid Dvaojity solenoid Dvaojity solenoid

Prevadzkovd metéda Metéda interného riadenia Metéda interného riadenia Metdda interného riadenia Metéda interného riadenia
Efektivny prierez (CV hodnota) 0,64 mm 0,64 mm 0,64 mm 0,64 mm

Rozsah prevadzkového tlaku 1-7 bar 1-7 bar 1-7 bar 1-7 bar

Maximélny tlak 10 bar 10 bar 10 bar 10 bar

Doba odozvy <22 ms pri 5 bar <22 ms pri 5 bar <22 ms pri 5 bar <22 ms pri 5 bar
Max.prevadzkova frekvencia 5Hz 5Hz 5Hz 5Hz

Okolitd teplota -5a2+50°C -5az+50°C -5az+50°C -5az+50°C

Men. napatie cievky 24VDC+10% 24V DC+10% 24VDC+10% 24VDC+10%

Informécia pre objednanie Obj.¢. 153057 153058 153059 153062 153074 153075 153076 153077 166278 166279 166280 166281 166274 166275 166276 166277
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KARTY

B Karty rozhrania pre riadiace jednotky robotov

2A-HR575E

2D-TZ576

Rozhranie CC-Link

Rozhranie 2A-HR575E umoznuje in-
tegrovat riadiacu jednotku robota
CRm-R do siete CC-Link.

Rozhranie 2D-TZ576 umoznuje pripo-
jenie riadiacej jednotky CRCI-D na siet
CC-Link.

Rozhranie CC-Link je vysokorychlostna
sietova karta s prenosom bitov (pre
vstupy/vystupy) a slov (pre datové
registre).

Rozhranie Profibus

Pomocou tychto kariet rozhrania je
mozné pripojit riadiacu jednotku robo-
ta na siet Profibus.

Rozhranie pre sériové rozsirenie

Karta rozhrania 2A-RZ581E pridava k
riadiacej jednotke robota pridavné sé-
riové vstupy. Okrem toho pontka tato
karta tiez dva signalové vstupy enkéde-
rov pre zéznam rychlosti pri funkcii sle-
dovania transportnych pasov.

Rozhranie Ethernet

Rozhranie Ethernet sa pouziva pre vysoko-
rychlostnu sietovi komunikaciu s inymi ria-
diacimi jednotkami a periférnymi zariade-
niami podporujucimi protokol TCP/IP.

Toto rozhranie je tiez mozné pouzit pre
programovanie riadiacej jednotky robota
a pre externé riadenie samotného robota
v redlnom case.

Pouzitie Rozhranie Ethernet; TCP/IP

Typ Zabudovatelnd karta

Oblast pouzitia Rada RP

Rozhranie LAN T0BASE-5, 10BASE-T (volitelne)
Konektor RJ-45

Prenosova rychlost 10 Mbit/s

Informdcia pre objednanie Obj.c. 129809

Technické tidaje 2A-HR575E (Rada RP) 2D-TZ576 (RV-SD a RH-SDH)
Pouzitie Rozhranie CC-Link

Typ Zabudovatelnd karta

Oblast pouzitia V3etky roboty MELFA

Komunikacny kabel Tieneny 3-Zilovy skriteny kébel

gﬂggigegﬁmé\gligggev 126 V/V/16 datovych registrov

Obnovovacia rychlost 7,2ms

Max.dlzka prenosu }gg 611 n?gr;g,qﬂsb;&l/lii't}sso m pri 5 Mbit/s, 250 m pri 2,5 Mbit/s,600 m pri 0,62 Mbit/s,
Informéacia pre objednanie Obj.c. 129808 219063

Technické tidaje 2A-RZ577A (RP-Serie) 2D-T2577 (RV-SD a RH-SDH)
Pouzitie Rozhranie Profibus DP

Typ Zabudovatelnd karta

Oblast pouZitia Vetky roboty MELFA

Komunikacny kabel Skritend dvojlinka

lamiasemlamess 1200 m pri9,6/19,2/93,75 kbit/s, 1000 m pri 187,5 kbit/s, 400 m pri 500 kbit/s,

200 m pri 1500 kbit/s
Max. pocet komunikacnychslov 122
Pocet pripojitelnych kariet rozhrania 1

Informdcia pre objednanie Obj.c. 155317 218861

Pouzitie Sériové rozsirenie

Typ Zabudovatelnd karta

Oblast pouzitia Rada RP

Pripojenia 1xRS232, 1xRS422, 2 vstupy enkddera

Pocet pripojitelnych kariet rozhrania 2

Informécia pre objednanie Obj.c. 129807
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ROZSIRUJUCE

B Karty rozhrania pre riadiace jednotky robotov

1/0 rozhranie

Vsetky riadiace jednotky robotov su
standardne vybavené I/O rozhranim s
minimalne 16 vstupmi a vystupmi. Po-
cet vstupov a vystupov mozete zvysit
na maximalne 256 (v zavislosti od typu
riadiacej jednotky) pridanim modulov
rozhrania 2A-RZ371.

Riadiace jednotky rady D disponuju
$tandardne 32 vstupmi a vystupmi.
Pocet internych vstupov/vystupov je
mozné zvysit pomocou zdsuvnych
kariet 2D-TZ378 na 96.

Rozhranie pre pridavné osi

Karta rozhrania 2A-RZ541E umoziuje
riadiacej jednotke riadit pridavné osi.
Ta potom méze riadit az dve pridavné
osi a robit ich interpolaciu s vlastnymi
osami robota. Pridavné osi sa mozu pri-
pojit pre konfiguraciu dvoch 3-osovych
systémov.

Rozhranie pre pneumatické
chapadlo

Karta rozhrania 2A-RZ375 sa pouziva
pre prevadzku pneumatického cha-
padla robota. Riadi supravu solenoido-
vych ventilov (pozri na strane 30).

Technické tdaje 2A-RZ371 2D-T2378

PouZzitie Rozhranie pre pridavné vstupy/vystupy

p 9gcentra'|izované 1/0 jednotka s 32 vstupmi a 32 Zésuvnd karta s 32 vstupmi a 32 vystupmi
ystupmi

Oblast pouzitia Rada RP RV-SD a RH-SDH

Pripojovacie napatia Vstupy: 12 V/24V; vystupy: 12 V/24V, max. 0,1 A/na vystup

Max.pocet vyuzitelnych V/V jednotiek 7 2

Informéacia pre objednanie Obj.c. 124658 218862

Technické idaje 2A-RZ541E

Pouzitie Riadiaca doska pre pridavné osi
Typ Zabudovatelnd karta

Oblast pouzitia Rada RP

Pripojenia SSCNET x 1 kanal

Max. pocet riadenych osf 8

Pocet pripojitelnych kariet rozhrania 1
Typ enkddera Absoldtny

Informéacia pre objednanie Obj.c. 129801

Pouzitie Rozhranie pre pneumatické chapadlo (pneumatické ventily)
Typ Zabudovatelnd karta

Oblast pouzitia Vetky roboty MELFA

Pripojenia AZ 4 pneumatické ventily

Informadia pre objednanie Obj.c. 124657
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B Signalové kable chapadla

Technické udaje 1A-GR200-RP
Kabel vystupného signalu
Typ robota
Oblast poutzitia (typ robota) AH
Podla poziadavky
Typ zdkaznika

Stiprava magnetickych

Pouzitie ventilov podla poziadavky
zdkaznika

Pocet il 9

Dizka 2000 mm

Informacia pre a5

objednanie Obj.c. 129778

TA-HC200-RP

PRIPOJOVACIE

Prepojovacie kable

K dispozicii je mnozstvo réznych kablov
pre pripojenie riadiacich signalov a signa-
lov pre monitorovanie nastrojov chapadla.
Pokial pouzivate pneumatické chapadlo,
potrebujete monitorovat jeho polohu.
Preto by ste mali v takomto pripade vzdy
pripojit kabel vstupného signélu chapadla.

15-GR355-01

15-GR355-02

KONEKTORY

Jeden koniec kabla je osadeny konektorom
pre signaly snimacov chapadla. Druhy ko-
niec je bez konektorov a moze sa pripojit
podla poziadaviek Vasho konkrétneho
systému.

1S-H(35C-02 1S-HC25C-01

Kabel vstupného signélu  Kébel vystupného signélu  Kabel vystupného signdlu ~ Kabel vstupného signélu  K&bel vstupného signdlu
robota robota robota robota robota

AH D SDH SD/SDH SD/SDH

Podla poziadavky Jeden koniec osadeny Jeden koniec osadeny Jeden koniec osadeny Jeden koniec osadeny
zdkaznika konektorom konektorom konektorom konektorom
Monitorovanie stavu Pneumatické Pneumatické Monitorovanie stavu Monitorovanie stavu
chépadla chdpadlo chépadlo chdpadla chépadla

10 12 12 12 12

2000 mm 400 mm 350mm 1200 mm 800 mm

129779 153078 166272 166273 153079

B Konektory a signalové kable ventilov

R-SMR-09V-B

Technické udaje

Pripojenie na Vas systém

Pre konfiguraciu optimalneho rozhrania
medzi robotickym systémom a Vasou apli-
kaciou vyberte pridavné komponenty.
Siroky rozsah opcii umoziuje nakonfiguro-
vat robot presne podla individuélnych
poziadaviek Vasej aplikécie.

R-SMR-10V-N R-SMR-02V-B

SD series Hand
OUTPUT

Konektory uvedené v nasledujucej tabulke je
mozné pourzit pre vytvorenie Vasich vlastnych
kablov pre vstupné a vystupné signdly cha-
padla (pozri tiez vyssie uvedenu tabulku).

SD series Hand
INPUT

PRISLUSENSTVO

el Konektor pre vystupny signal Konektor pre vystupny signal

Typ Vystupny konektor chépadla Vystupny konektor chépadla

chdpadla chdpadla
Rozsah poutitia (typ robota) A/AH AH 25D SD/SDH SD/SDH
Typ Cierny, 9 pinov Biely, 10 pinov 2 pinov 8 pinov 6 pinov
Obsah dodévky Konektor v¢itane kontaktov Konektor v¢itane kontaktov Konektor v¢itane kontaktov Konektor v¢itane kontaktov Konektor v¢itane kontaktov
it 7 Obje 132112 132113 143798 164814 164815
objednanie
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HADICE A

B Spiralova hadica chapadla

B Viecny kabel

KABLE

Nahradné hadice chapadila
Tieto $piralové hadice su uréené pre
pouzitie s pneumatickym chapadlom.

Technické tdaje RV-E-1E-ST0402C

Okrem toho su vhodné aj pre pouzitie
v robotoch urcenych do cistych prostredi.

RV-E-1E-ST0404C

Typ Spiralové hadica Spirélové hadica

Rozsah poutZitia (typ robota) Vietky Vietky

Pouzitie Pre jedno pneumatické chapadlo Pre dvojité pneumatické chapadlo
Rozmery 2x@4 mm 4x@4 mm

Kable pre flexibilné pouzitie robota

Standardny kabel pre pripojenie ramena
robota ku riadiacej jednotke ma dizku 5 m
a moze sa pouzit len pre pevné instalacie.
Ak potrebujete pre instalaciu flexibilné silo-
vé a signalové kable pouzite Speciadlne
vle¢né kable uvedené v tabulke dole.

V pripade potreby moézete tiez nahradit
standardné pripojovacie kéble dlhsimi
kablami.

Technické idaje Cable Flex5m Cable Flex15m
Typ Flexibilny vlecny kdbel

Rozsah poutzitia (typ robota) AH A/AH
Minimalny polomer ohybu Viac ako 100 mm

Pomer vodica k izolacnému materidlu <50%

Max. rychlost pohybu 2000 mm/s

Krytie Opldstenie odolné voci olejom

Pocet zil silového vodica 10

Pocet zil signélového vodica 6/1 (Spolu7)

Dizka m 5 15
Informécia pre objednanie Obj.c. 149006 149010
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KABLE

B Predlzovacie kable pre roboty a riadiace jednotky

PredlZzovacie kable pre silové a riadiace kable

Tieto predlZovacie silové a signalové kable Flexibilné varianty pouzite pre instalaciu
je mozné pouzit pre predizenie vzdialenosti  vle¢nych kéblov a podobnych aplikicii.
medzi riadiacou jednotkou a ramenom ro- Tieto kdble mézete tiez pouzit pre pre-
bota. K dispozicii su varianty pre flexibilné i dizenie dizky $tandardnych kablov
pevné vedenie kdblov medzi riadiacou jed-  dodéavanych s robotom.

notkou a ramenom robota.

Technické udaje 15-05CBL-01 15-10CBL-01 15-15CBL-01 15-05CBL-03 15-10CBL-03 15-15CBL-03
Typ PredlZovaci kabel pre pevnu instaldciu

Rozsah poutitia (typ robota) 65D/6SDL/125D/12SDL/12SDH/18SDH 25D/35D/6SDH

Minimalny polomer ohybu Viacako 100 mm

Max. rychlost pohybu 2000 mm/s

Povoleny pocet ohybov —

Krytie Opléstenie odolné voci olejom

Pocet zil silového vodica 1 1

Pocet il signélového vodica 1 1

Dizka m 5 10 15 5 10 15
Informacia pre objednanie Obj.c. 155827 155830 155665 165967 165968 165969

Technické udaje 15-05LCBL-01 1S-10LCBL-01 1S-15LCBL-01 1S-05LCBL-03 1S-10LCBL-03 15-15LCBL-03
Typ PredIZovaci kabel pre flexibilnd instalaciu s viecnym kablom

Rozsah poutzitia (typ robota) 65D/6SDL/125D/125DL/12SDH/18SDH 25D/35D/6SDH

Minimélny polomer ohybu Viacako 100 mm

Pomer vodica k izolacnému materidlu <50%

Max. rychlost pohybu 2000 mm/s

Povoleny pocet ohybov 7,5x10°

Krytie Oplé&stenie odolné voci olejom

Pocet Zil silového vodica 3/6 (Spolu 9) 10

Pocet Zil signalového vodica 6/1 (Spolu7) 5/1/1 (Spolu7)

Dizka m 5 10 15 5 10 15
Informacia pre objednanie Obj.¢. 157582 157583 157594 165970 165971 165972
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ROZSIRENIE

B Pripojovacie kable pre PC a pre vstupy/vystupy

«

PRISLUSENSTVO

B Rozsirovaci box

B Kalibraéné zariadenie

@

(

Se—
_—

Prepojovacie kable, konektory

Kébel RV-CABLI je urceny pre vytvorenie
sériiového prepojenia RS-232C medzi ria-
diacou jednotkou robota a osobnym
pocitacom.

Prepojovaci kdbel RV-E I/O je uréeny pre pri-
pojenie periférnych zariadeni k paralelnému

I/O rozhraniu. Jeden koniec kabla je vybaveny
s konektorom pre paralelny I/0 port. Druhy
koniec kabla je bez konektora, takze si tam
moézete pripojit konektor vhodny pre vasu
aplikéciu.

Technické tidaje RV-CAB4 2A-(BLO5 2A-(BL15 2D-(BL05 2D-(BL15
Typ Prepojovaci kébel
Sériové (RS232()
Pouzitie prepojenie PC-ria-  1/0 port 1/0 port 1/0 port 1/0 port
diaca jednotka
Oblast pouzitia Rada RP SD/SDH SD/SDH
T 9/25-pinova Zastrckanajednej  Zastrckana jednej Zdstrckana Zéstrckana
» zéstrcka strane strane jednejstrane  jednej strane
Dizka m 3 5 15 5 5
Informécia pre objednanie 0bj.C. 55653 47387 59947 218857 218858

Rozsirenie pre pridavné karty rozhrania

Tento rozsirovaci box je potrebny pre insta-
laciu pridavnych kariet rozhrania do riadia-
cej jednotky CR1 (CC-Link, Ethernet,
Profibus, karty sériového rozhrania a karty

rozhrania pre pridavné osi robota). Do boxu
mozZete nainstalovat az 3 pridavné karty
rozhrania.

Technické idaje CR1-EB3

Typ Rozsirujtici box pre karty rozhrania
Pouzitie Riadiaca jednotka CR1

Rozsah poutzitia (typ robota) AH

Napdjanie Z riadiacej jednotky cez prepojenie RT bus
Okolitd teplota 0-40°C

Vlhkost okolia 45-85%

Zemnenie Trieda zemnenia 3 (cez externd svorku; zemniaci odpor < 100 Q)
Usporiadanie Montaz na podlahu

Rozmery (SxVxH) 87,5 mm x 166 mm x 290 mm

Hmotnost Priblizne 3 kg

Informacia pre objednanie Obj.c. 129878

Kalibra¢ny pripravok pre nastavenie nulového bodu

Tento kalibracny pripravok slizi pre nasta-
venie nulového bodu ramena robota.

Technické udaje RV-E-1E-INST

Typ Kalibracny pripravok
Poutzitie

Rozsah poutZitia (typ robota) A

Informécia pre objednanie Obj.c. 47388

RH-CAL
Kalibracny tfi

Nastavenie nulového bodu s vysokou presnostou

SD/SDH

145715
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B Zalozné batérie

Batérie
Zélozné batérie slUzia na udrziavanie napa-
jania pre enkddery a pamate.

BATERIE

Jedna batéria je zabudovana v riadiacej
jednotke a az 5 batérii je instalovanych
v ramene robota.

Technické daje RV-2SD RV-3S... RV-6../12.. RH-6../12..  RP-1/3/5AH Obj.c.
A6BAT Pocet — 4 5 4 3 4077
ER6BAT Pocet 4 1 1 1 1 131168
Q6BAT Pocet 1 — — — — 130376
A MITSUBISHI ELECTRIC 33
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CELKOVY

B Priradenie opcii

Oznacenie RV-2SD  RV-3SDJB/3SDB RV-6SD/6SDL RV-12SD/12SDL RH-6SDH RH-12SDH/RH-18SDH RP-1/3/5AH Obj.cislo Pozristranu
Nézov modelu robota v katalégu — SD SD SD SD SDH SDH AH = =
Vyukovy box R28TB [ 124656 24
Vyukovy box R46TB [ 193409 24
Vyukovy box R321B [ [ [ J ([ ([ ] [ ] 214968 25
Vyukovy box R56TB [ [ [ J (] ([ ] [ ] 218854 25
Stprava elektrickej ruky 4A-HMO1 129874 23
Stprava pneumatickej ruky 4A-HPO1E 129873 23
Jednoventilova stiprava 1A-VDOTE-RP [ J 129780
Dvojventilovd stprava 1A-VDO2E-RP [ 129781
Trojventilova siprava 1A-VDO3E-RP [ 129792
Stvorventilové stiprava 1A-VDO4E-RP () 129793
Jednoventilova stiprava RV-E-1E-VDOTE [ ) 47397
Dvojventilovd stprava RV-E-1E-VDO2E [ J 47398
Jednoventilova stiprava 15-VDO1E-01 ([ 153057
Dvojventilova stiprava 15-VD02E-01 ([ 153058
Trojventilovd stiprava 15-VDO3E-01 (] 153059
Stvorventilové stiprava 15-VDO4E-01 () 153062
Jednoventilova stiprava 15-VDO1E-02 [} [ J 153074
Dvojventilovd stiprava 15-VD02E-02 (] [ 153075
Trojventilovd stiprava 1S-VDO3E-02 [ ] [} 153076
Stvorventilové stiprava 15-VDO4E-02 [ ] [ 153077
Jednoventilova stprava 15-VDOTME-03 [ J 166278
Dvojventilovd stiprava 15-VD02ME-03 [ J 166279
Trojventilova siprava 15-VDO3ME-03 [ ] 166280
Stvorventilové siiprava 15-VDO4ME-03 [ J 166281
Jednoventilovd stiprava 15-VDOTME-04 [ 166274
Dvojventilova stiprava 1S-VD02ME-04 [} 166275
Trojventilova stprava 15-VDO3ME-04 [ 166276
Stvorventilov stiprava 1S-VDO4ME-04 (] 166277
Rozhranie Ethernet 2A-HR533E [ J 129809
Rozhranie CC-Link 2A-HR575E [ ) 129808
Rozhranie CC-Link 2D-T2576 [ [ [ J (] [ ] [ J 219063
Rozhranie Profibus 2A-RZ577A [ 155317
Rozhranie Profibus 2D-12577 [ J (] [ ([ [ ® 218861
Sériové rozsirenie 2A-RZ581E [ J 129807
VN rozhranie 2A-RZ371 [ 124658 28
VN rozhranie 2D-T7378 [ J (] [ ([ [ (] 218862 28
Rozhranie pre pridavné osi 2A-RZ541E [ J [ [ [ J [ 129801 28
Rozhranie pre pneumatickd ruku 2A-RZ375 [ ) [ ) () () [ o [ ) 124657 28
Rozhranie pre elektricku ruku 2A-RZ364 129875 28
Spiralovy pripojovaci kabel 1A-GHCD 132101
1A-GR200-RP [ ) 129778 29
Vystupny kdbel pre signal ruky 15-GR355-01 [ J [ ([ ] 153078 29
15-GR355-02 [ J [ ] 166272 29
1A-HC20 129877 29
o - 1A-HC200-RP ° 129779 29
Vstupny kabel pre signdl ruky 15-HE35C-02 ° ° ° ° ° 663 29
15-HC25C-01 [ ] [ J [ ] [ (] 153079 29
Vystupny konektor chapadla R-SMR-09V-B [ 132112 29
Vstupny konektor chapadla R-SMR-10V-N [ 132113 29
Vstupnd pripojka ventilu R-SMR-02V-B [ J 143798 29
Vystupny konektor pre signal ruky ISJﬁries Hand OUT- [ (] (] (] [ 164814 29
Vstupny konektor pre signal ruky S-series Hand INPUT [ ) () o [ ) [ ) 164815 29
Pripojovaci kébel ventilu RV-E-1E-GR35S [ J 47391
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Nézov modelu robota v katalogu

Spiralové hadicka pre ruku

Flexibilny vlecny kdbel

Predizovaci kébel pre pevnd instalaciu

PrediZovaci kdbel pre flexibilnd vietnd
instaldciu

Pripojovaci kébel PC

Pripojovaci kébel pre V/V rozhranie

Rozsirujtici box
Kalibracné zariadenie
Adapterkabel

Kalibracny trii

Batérie

Oznacenie
RV-E-1E-ST0402C
RV-E-1E-5T0404C
(able Flex5 m
Cable Flex 15 m
15-05CBL-01
15-10(BL-01
15-15(BL-01
15-05(BL-03
15-10BL-03
15-15(BL-03
15-05LCBL-01
15-10LCBL-01
15-15LCBL-01
15-05LCBL-03
15-10LCBL-03
15-15LCBL-03
RV-CAB4
2A-(BLO5
2A-(BL15
2D-CBLO5
2D-CBL15
(R1-EB3
RV-E-1E-INST
TB-2D-28CONO5M
6 mm Tool
8 mm Tool
A6BAT
ER6BAT
Q6BAT

PREHIAD

RV-2SD  RV-3SDJB/3SDB RV-6SD/6SDL RV-12SD/12SDL RH-6SDH RH-12SDH/RH-18SDH RP-1/3/5AH Obj.cislo Pozri stranu

SD

SDH

SDH

47390
47389
149006
149010
155827
155830
155665
165967
165968
165969
157582
157583
157594
165970
165971
165972
55653
47387
59947
218857
218858
129878
47388
218863
155831
155832
4077
131168
130376

31

31
31
31
31
31
31
31
31
31
31

33
33
33
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PROGRAMOVACIJAZYK

MELFA- IV/V

B Programovanie s MELFA-BASIC IV/V

Lahko pochopitelny programovaci
jazyk MELFA-BASIC IV/V

Roboty Mitsubishi su riadené pomocou
programov napisanych vo vykonnom pro-
gramovacom jazyku MELFA BASIC IV/V.
Tento jazyk je zalozeny na Standardnom
programovacom jazyku BASIC a vdaka
tomu je velmi lahko pochopitelny.

Okrem $tandardnych instrukcii jazyka
BASIC ako FOR ... NEXT a GOTO, obsahuje
MELFA BASIC IV/V aj niekolko rozsireni pre
roboty, vratane dalsich typov dat, instrukcif
pre pohyb a riadenie chapadla a vstup-
no/vystupnych instrukcii. Zna¢na podob-
nost so Standardnym programovacim jazy-
kom BASIC ulahcuje zaciato¢nikom zacat
programovat roboty.

— : Pohyb robota
@® O : Pohybova pozicia

Napriek svojej jednoduchosti a kratkej dobe
ucenia je MELFA BASIC IV/V vykonny pro-
gramovaci jazyk, s ktorym je mozné vytvérat
i velmi zloZité programy pre roboty.

Okrem riadenia jednoduchych pohybovych
sekvencii dokdZe tento jazyk vysokej Urovne
vykonavat aj zlozité vypocty bez nutnosti
pristupu k pripojenému PC. Toto je mozné
vdaka rozsiahlym knizniciam integrovanych
funkcii, v¢itane trigonometrickych funkcii.

Softvér dovoluje ulozit v riadiacej jednotke
az 88 programov - v riadiacich jednotkach
rady D dokonca az 256 - a riadit po

256 vstupov a vystupov.

Do riadiacej jednotky robota moézete ulozit
az 88 programov a ovladat az 256 vstupov
a vystupov. Dal3ou vykonnou funkciou je
3D kruhova interpoldcia, ktord umoznuje
programovat velmi zloZité prevadzkové
sekvencie v 3D priestore.

O

50 mm

|
]

< > O
lT E
€
R
X 3 P2

Uchop obrobok

—
M_IN(8)

Umiestni obrobok

Program Pick-and-Place (uchop a umiestni)

10  MVSP_SAFE

20 IF M_IN(8) =0 THEN 20 ELSE 30
30 HOPEN1

40 MVSP1,-50

50 MVSP1
60  HCLOSE 1
70 DLYO0.2

80 MVSP1,-50
90 MVSP2,-50

100 MVSP2
110 HOPEN1
120 DLYO0.2

130 MVSP2,-50

Presun do bezpecnostnej polohy
Pockaj kym sa nenastavi vstupny bit 8
Otvor chdpadlo 1

Presun do pozicie P1
Zatvor chéapadlo 1
Pockaj 0,2 s pre zaistenie sprdvneho uzatvorenia chapadla
Pozdizny presun do pozicie 50 mm od P1 v smere néstroja
Pozdizny presun do pozicie 50 mm od P2 v smere nastroja
Presun do pozicie P2

Otvor chapadlo 1 a uloz obrobok
Pockaj 0,2 s pre zaistenie spravneho otvorenia chapadla
Pozdizny presun do pozicie 50 mm od P2 v smere nastroja

Programovanie

Programy robota su napisané instrukciami
MELFA BASIC IV/V s pomocou PC a tea-
ching boxu. Jednotlivé polohy su definova-
né s teaching boxom a aktualny program
je napisany na PC.

Program sa vytvara pomocou softvéru

pre programovanie a spravu projektov

RT ToolBox2.

Viac informacii o programovacom softvéri
najdete na strane 37.

Priklad programu

Tento vzorovy program je uréeny pre
operaciu pick-and-place. Vstupny signal
M_IN(8) ukazuje programu, ¢i sa na pozicii
P1 nachadza nejaky obrobok. Pokial sa tam
obrobok nachadza, vstupny signal je nasta-
veny na hodnotu 1 a vykond sa operacia
pick-and-place. Obrobok sa vezme z pozi-
cie P1 a uloZi na poziciu P2. Pokial sa tam
nenachadza ziadny obrobok, robot ostane
v zadnej polohe P_SAFE.

Pozdizny presun do pozicie 50 mm od P1 v smere néstroja

140 IF M_IN(8) =1 THEN 40 ELSE 150 Ak je tam dalsi obrobok opakuj operaciu pick-and-place

150 MVS P_SAFE
160 END

Koniec programu

Ak tam nie je dalsi obrobok vrat sa do bezpecnostnej polohy a ukonci program

36
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B RT ToolBox2

Sl
Integrated FA Software

L
RT ToolBox2 Q:\Z

Flobat Total Engingaring Support Saftware

SOFTWARE

RT ToolBox2 je Standardnym programovacim nastrojom pre vietky roboty MELFA. Okrem
online kontroly syntaxu, 3D-néhladu robota a programovacieho manazéra ponuka softvér
moznost $trukturovaného nastavovania parametrov. Dalej su k dispozicii kontrolné a bez-
pec¢nostné funkcie ako aj funkcia pre znovuvytvorenie polohovacich dat, ktord umoznuje
napriklad po vymene robota alebo chadpadla rychle znovuuvedenie do prevadzky. Zostava
pracovného prostredia dovoluje sicasné riadenie az 12 robotov cez siet Ethernet a zobra-
zenie robotov v redlnom case na jednom PC.

Okrem Standardnej verzie 3D-12C-WINE je k dispozicii aj softvér 3D-11C-WINE, ktory naviac
mé moznost simulédcie pohybov robota v obrazovom 3D zobrazeni. Zvlastnou vyhodou to-
hoto softvéru je aj fakt, Ze na konci simuldcie sa zobrazi doba cyklu pohybovej sekvencie.
Takto sa mo6zu robit optimalizacie uz na PC a nie az na redlnom zariadeni.

Prosgiums 1:8V450 VALY » [Ordes] (ML (3 11V ET |

it

BOES

i | Em oeuts |
x ] -
1 s s (]
30000 0000 0.000
M4 FM00  LAM 'l
tMgn ;e 2mm ||
preey a0 1280
MM 1220 42000
.00 000 500
ot an ] o

Software 3D-12C-WINE 3A-11C-WINE
Podporované modely robotov Vietky
Jazyk Nemecky, anglicky, franctizsky, taliansky

Editovanie programu Vsetky

Funkcia monitoringu Vsetky

Nastavenie parametrov  Vsetky
m(e(f; pre Zilohovanie programu  Vietky
robotov Konvertovanie programu ~ zM/E/EN do NARC

Dialkova tdrzba (cezmodem) V3etky

Korekcia polohy SD/SDH

Kontrola intervalov idrzby SD/SDH
Simuldcia pohybov robota Nie Ano
Vypocet doby cyklu Nie Ano
Operacny systém Microsoft Windows 98/XP/2000/Vista
Informacia pre objednanie Obj.c. 218856 218855
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SOFTWARE

B Sietovy vizualiza¢ny software

MELFA Vision

MELFA Vision je jednoducho obsluhovatelnd aplikacia pre zoradenie obrazovych senzorov
Cognex spolu s riadiacimi jednotkami robotov. Program ma uzivatelsky privetivé menu, s
ktorého pomocou sa da len niekolkymi kliknutiami mysou nastavit vsetky parametre obra-
zovych senzorov a riadiacich jednotiek.

Jednoducha kalibrovacia funkcia podporuje rozne polohy umiestnenia kamery a kalibruje
systém zaznamenavania obrazu pre roboty len pomocou 4 pol6h.

Kniznica zaznamendvania obrazu pomaha uzivatelovi zoradit program tak, aby sa pohybu-
juce a otacajuce casti zaznamendvali aj pri vysokej rychlosti a dali sa porovnat so vzorkami
vV pamati.

Vdaka integrovanému ethernetovému rozhraniu je mozné pouzit jeden senzor zazname-
navania obrazu az pre 3 riadiace jednotky robotov. Speciélne sietové instrukcie redukuju
na minimum naklady na programovanie robotov. Len s 3 programovymi instrukciami sa
senzor zaznamenavania obrazu pripoji, nastartuje kamera a vycitaju rozoznané polohy.

MELFA Vision podporuje radu In-Sight 5000 firmy Cognex, ako aj novy systém Cognex
In-Sight Micro s funkciou PatMax.

Software MELFA-Vision V1.1.1.0

Podporované modely robotov A/SD rady

Jazyk Anglicky

Popis Sietovy vizualizacny software
Operacny systém Microsoft Windows XP/2000

Informacia pre objednanie  Obj.c. 206077

B 3D simula¢ny a programovaci nastroj

“#  MELFA-Works

3D-CAD systém SolidWorks® ponuka pocetné konstrukéné pomocky. S pridavnym nastro-
jom MELFA Works je mozné do aplikacie integrovat plne funkéné CAD modely robotov a
tieto potom simulovat.

Instaldcia urcitych ruk alebo ATC (automatickych menicov nastrojov) ako aj pouzitie exter-
nych vstupov a vystupov otvdraju moznost simulovat aplikacie velmi blizko realite. Pomo-
cou integrovanej riadiacej jednotky a pri pouziti parametrov robota dosahuje vypocet déb
cyklu neprekonatelnt presnost.

Pomocou funkcie Workflow sa méze zvolit metdda len vyberom koncovej polohy a zodpo-
vedajucej plochy. Kompletny program bude potom generovany automaticky. Prenos vir-
tudlne vytvorenej metddy a jednotlivych poléh podporuje MELFA Works s inteligentnym
kalibracnym néstrojom, ktory potrebuje pre to len 3 polohovacie body. Nastroj ponuka na-
viac okrem kontroly kolizie aj videofunkciu, ktord vietky pohybové sekvencie ulozi do pa-
maéte vo forme video suboru.

Software MELFA-Works V2.2

Podporované modely robotov SD rady, RP rady

Jazyk Anglicky

Popis Sietovy vizualizacny software

Operacny systém Microsoft Windows XP/2000, SolidWorks® 2004

Informacia pre objednanie  Obj.c. 206076
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a vysokofunkcné

Kompaktné

Svet rieseni pre automatizaciu

Riadenie pohybu a servopohony

Frekven¢né menice

Riadiace
jednotky CNC

Vyiskrovacie stroje

Kompaktné PLC

Modularne PLC

Mitsubishi ponuka Siroky rozsah rieSeni pre automatizaciu, od PLC a operdtorskych panelov az po CNC a vyiskrovacie stroje.

To je dévod, preco sa mdzete spolahnut na
automatizacné rieSenia od Mitsubishi — my
vieme z prvej ruky akd dolezitd je spo-
lahliva, efektivna a uZivatelsky prispdso-
bend automatizécia a riadenie.

Mitsubishi -
znacka ktorej
mozete doverovat

Firma Mitsubishi bola zaloZzena v roku 1870  Ako jedna z najvacsich svetovych spolo¢-

a zahfia 45 podnikov z réznych oblasti
priemyslu, obchodu a financii.

Dnes je znacka Mitsubishi celosvetovo
synonymom pre prvotriednu kvalitu.

Mitsubishi Electric sa zaobera leteckou
a vesmirnou technolégiou, polovodi¢mi,
vyrobou a rozvodom energie, komunikac¢-
nou a informacnou technikou, audiovizual-
nou technikou, zabavnou elektronikou,
zariadeniami pre vybavenie budov a auto-
matiza¢nymi systémami a ma po celom
svete 237 zavodov a laboratérii vo viac ako
121 krajinach.

nosti s ro¢nym obratom 4 biliéna yenov
(cca 40 miliard US dolarov) a viac ako
100.000 zamestnancami ma Mitsubishi
Electric moznosti a povinnost dodavat
okrem najlepsieho servisu a podpory aj naj-
lepsie vyrobky.
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